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前言 

感谢您选用深圳市雷赛智能控制股份有限公司的 mPLC2系列运动控制 PLC，本手册提供了

使用该产品的所需知识及注意事项。 

本手册的知识产权属于深圳市雷赛智能控制股份有限公司所有，我公司致力于产品的不

断优化与改进，并根据产品优化情况不断更新本手册。手册版本更新恕不另行通知，欢迎用

户读者随时访问我公司网站，下载最新版本的手册与资料。 

 

 

 

 

 

 

 

深圳市雷赛智能控制股份有限公司 

地址：深圳市南山区学苑大道1001号南山智园A3栋9~12楼 

邮编：518000 

电话：400-885-5521 

传真：0755-26402718                                      

Email：marketing@leisai.com 

网址：www.leisai.com 

 

上海分公司 

地址：上海市淞江区九亭镇涞寅路1881号10栋 

电话：021-37829639       

传真：021-37829680 

北京办事处 

地址：北京市朝阳区北苑路13号院领office1号楼A单元606号 

电话：010-52086876 

传真：010-52086875 

http://www.leisai.com/
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1 概述 

mPLC2系列 PLC最大支持 12轴定位功能，最高脉冲输出频率 200K，全部支持 S曲线加速度，

具体轴数请参照下表。 

型号 支持轴数 脉冲输出端口 方向输出端口 

MP2-24A4 

4 

 

 

Y0-Y3 

 

Y4-Y7 MP2-32A4 

MP2-40A4 

MP2-60A6 6 Y0-Y3,Y10-Y11 Y4-Y7,Y14-Y15 

MP2-60A8 8 Y0-Y3,Y10-Y13 Y4-Y7,Y14-Y17 

MP2-60A10 10 Y0-Y3,Y10-Y13,Y20-Y21 Y4-Y7,Y14-Y17,Y24-Y25 

MP2-60A12 12 Y0-Y3,Y10-Y13,Y20-Y23 Y4-Y7,Y14-Y17,Y24-Y27 

MP2E-60A6 6 Y0-Y3,Y10-Y11 Y4-Y7,Y14-Y15 

MP2E-60A8 8 Y0-Y3,Y10-Y13 Y4-Y7,Y14-Y17 

MP2E-60A10 10 Y0-Y3,Y10-Y13,Y20-Y21 Y4-Y7,Y14-Y17,Y24-Y25 

MP2E-60A12 12 Y0-Y3,Y10-Y13,Y20-Y23 Y4-Y7,Y14-Y17,Y24-Y27 

 

2 相关指令 

指令 说明 章节 

MCTBL 表格定位控制 3 采用表格设定方式的定位(MCTBL指令) 

MCZERO 轴归零操作 4原点回归(MCZERO指令) 

3 采用表格设定方式的定位(MCTBL 指令) 

3.1 MCTBL 指令(表格定位) 

16bit 32bit 17步 指令格式 

  MCTBL  MCTBL D n 

 

操作数的数据类型如下表 

操作数 内容 类型 

D 指定脉冲输出的轴号 位 
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n 执行的表格编号 BIN32位 

 

操作数的对象软元件如下表 

操作数种类 
位软元件 常数 实数 字符串 

X Y M T C S B L F Dx.y K H E “” 

S           ● ●   

D           ● ●   

操作数种类 
字软元件 变址 指针 

KnX KnY KnM  KnS   T  C  D  R VD RD V Z 修饰 P 

S       ● ●       

D       ● ●       

 

3.2 功能和动作说明 

该指令是通过指定轴号和和该轴预设的定位表格的行号，实现伺服机构的点位运动控制的指

令。 

双击目录树“运动控制”中的轴号，进入轴参数设置。 

3.2.1基本属性 

可在基本参数中导出参数用作备份，若其他轴参数相同，也可直接导入该轴导出的参数。 

 

 

  说明 

1 禁止修改。 

2 别名，可在梯形图中显示。 

3 备注说明 

4 从备份数据中恢复参数 
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5 
可以将当前设置的轴参数导出，保存到电脑本地，以便其它项目使用，

或者作为备份数据用。 

 

3.2.2输入输出 

 

1. 元件分类选择 

➢ 每个轴的各类 IO信号都可通过配置界面灵活配置。设置轴相关的输入输出信号，信号

设置可选择使用 M/XY 元件或者 B/L元件，M/XY为早期版本使用，新项目建议使用 B/L

元件。 

➢ 每个信号设置可以手动输入进行分配，手动选择是正逻辑有效还是负逻辑有效；也可以

进行导入，使用默认设置。注意：启用必须勾选，信号才是有效的；不启用的不影响。 

➢ 轴的输入输出信号可一键恢复到默认配置，操作如下： 

点击菜单栏—变换—生成程序框架—初始化轴的 IO配置，确定后所有轴的 IO配置将恢

复到初始状态（初始状态指的是使用 B3000/L3000开始的连续地址）。 
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2. 信号设置 1 详细说明 

指令定位完成 运动指令 MCTBL/MCZERO执行完成时置 ON，信号持续一个周期。 

指令 Busy 
运动指令 MCTBL/MCZERO指令运行时为 ON，关闭后且轴完全停止后

清零 

错误信号 
运动指令 MCTBL/MCZERO运行过程中发生错误，具体错误信息可以

点击 PLC诊断查看 

驱动 Ready 驱动器上电为 ON，下电为 OFF 

驱动 Warn 驱动器有报警发生 

全局 Busy 轴资源在使用时为 ON，轴资源释放后为 OFF 

3. 信号设置 2 详细说明 

正向点动 当信号为 ON时轴正向运行 JOG运动，OFF时减速停止 

反向点动 当信号为 ON时轴反向运行 JOG运动，OFF时减速停止 

停止信号 当信号为 ON时，停止正在运动的轴 

零点信号 轴的零点信号  

正向极限 软件的正向极限  

反向极限 软件的反向极限  

电机上电 驱动器使能信号，置 ON后，驱动器使能，完成后自动变为 OFF 

电机下电 驱动器去使能信号，置 ON后，驱动器去使能，完成后自动变为 OFF 

驱动暂停 保留，功能未实现 

探针 1捕获 

程序中把该控制位置 ON 后，在电机运动中捕获探针信号，完成后

自动变为 OFF，捕获位置存放在 R4-R5中；探针选择参考[188]参

数。 

清除驱动器报警 
置 ON时给驱动器发报警复位命令，复位完成后自动变为 OFF。不

是所有报警都是可复位的，具体可参考驱动器手册 

4. 轴状态寄存器 

R元件偏移 功能 

0 MCTBL指令执行，指示当前运动的行号 

2，3 轴资源占用步号 

4，5 探针检测位置 

16 速度.位置切换允许标志 

17 位置.速度切换允许标志 

20，21 轴的规划位置，单位：pulse 

22，23 轴的反馈位置，根据实际单位定义 

24，25 保留 

26，27 轴的反馈速度，单位：pulse/s 

28，29 保留 

30，31 轴的规划位置，根据实际单位定义 

32，33 轴的规划速度，根据实际单位定义 

 

file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/01Quickstart/04Mainpage.html%23plc_diag
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/01Quickstart/04Mainpage.html%23plc_diag
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/04EtherCAT/04Pdo.html%23pdo_info
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/04EtherCAT/04Pdo.html%23pdo_info
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/04EtherCAT/04Pdo.html%23pdo_info
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3.2.3基本参数 

基本参数包含了轴定位控制涉及到的所有参数，在此可根据实际需要设置一些必要的参数。

每个参数都对应了一个 R 编号，所以可以通过在程序中修改对应 R 的值来达到修改某一个

参数的目的。每个存放参数的 R 元件都会断电保持，但是如果运动参数重新下载后，所有

参数会根据下表更新。 

 

  说明 

1 参数对应的 R元件编号 

2 名称后面括号中的代码，W表示单字，DW表示双字，DW_S表示速度 

3 初始值，下载时 R元件会用这里的值更新 

4 详细说明 

5 
选中每个参数时，显示对应的提示信息，参数作用、可设置范围等，

以便提示用户合理的修改参数 

1. 参数列表 
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R编号 名称 说明 

100 单位设置 

根据实际需选择毫米、角度或者脉冲作为定位单位。一般

直线轴选毫米单位，旋转轴选择角度单位。 

位置和速度相关寄存器都用整数定标方式表示，毫米单位

时当量是 0.1um和 0.01mm/min，角度单位时当量是

0.00001度和 0.001mm/min 

101 脉冲当量 

规划用。没有考虑外部的传动结构，需要用户先计算好脉

冲数量和位移量的比例关系，取最大公约数。由于历史原

因，这两个参数设计成 16位的，偶尔会有除不尽的情况，

则可以修改 103参数达到目的。 

当 103参数大于 0时，当量比例相当于

[101]*[103]/[102]； 

102 位移当量 
当 103参数小于 0时，当量比例相当于

[101]/(-1*[103]*[102])。 

103 单位倍率 提供当量自动计算工具。  

184 脉冲当量 2 
反馈用，和 101分开设置，可以适用全闭环的场合。 

185 位移当量 2 

106 启动速度 
启动时的最低速度，其他所有速度设置小于此参数时，内

部会用此值替代 

210 停止速度 
停止时的最低速度，其他所有速度设置小于此参数时，内

部会用此值替代 

110 最高速度 
运动的最高速度，其他所有速度设置大于此参数时，内部

会用此值替代 

209 加减速时间定义 指定加减速时间的定义 

112 加速时间 0 8组加速时间，指从启动速度[106]到最高速度[110]的时

间。 

定位、点动、回零、的加速时间用编号 0~7选择 

  

  

  

  

  

  

114 加速时间 1 

116 加速时间 2 

118 加速时间 3 

120 加速时间 4 

122 加速时间 5 

124 加速时间 6 

126 加速时间 7 

128 减速时间 0 8组减速时间，指从最高速度[110]减速到启动速度[106]

的时间。 

定位、点动、回零、CAD的减速时间用编号 0~7选择 

  

  

  

  

130 减速时间 1 

132 减速时间 2 

134 减速时间 3 

136 减速时间 4 

138 减速时间 5 

140 减速时间 6 

file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/03Motion/02BasePara.html%23unit_calc
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/03Motion/02BasePara.html%23acc_spd
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/03Motion/02BasePara.html%23acc_spd
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/03Motion/02BasePara.html%23acc_spd
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/03Motion/02BasePara.html%23acc_spd
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/03Motion/02BasePara.html%23acc_spd
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/03Motion/02BasePara.html%23acc_spd
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/03Motion/02BasePara.html%23acc_spd
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/03Motion/02BasePara.html%23acc_spd
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/03Motion/02BasePara.html%23acc_spd
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/03Motion/02BasePara.html%23acc_spd
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142 减速时间 7 
  

  

144 间隙补偿  

146 软限位上限值 软件正行程的最大值，只对定位有效，点动及回零时无效。 

148 软限位下限值 软件负行程的最大值，只对定位有效，点动及回零时无效。 

150 软限位选择  

151 软限位使能 开启软限位功能，默认不开启 

152 指令到位范围 
定位时，当反馈位置和目标位置的偏差小于此值时，视为

到位完成，定位指令给出完成信号。 

158 保留   

159 保留   

162 点动最高速度 点动时的最高速度，不能小于[106]，不能大于[110] 

164 点动加速时间选择 0~7选择 

165 点动减速时间选择 0~7选择 

176 点动速度 点动时的速度给定 

178 点动移动量 
为 0时，移动量为总行程的 1/4；不为 0时，相对移动设

置值后停止 

166 加减速方式 0=梯形，1=S曲线；S曲线只在 CSP模式下有效。 

167 S形比率 0~100，0时退化为梯形曲线。 

168 急停时间 停止方式选择急停时有效 

169 指令关闭停止方式 0=减速停止；1=急停，急停时间为[168] 

170 保留   

171 保留   

186 跟随误差 
运动过程中，检测规划位置和反馈位置的差值，超过此值

后轴停止并报警。可调整驱动器参数，提高跟随能力。 

188 探针类型 0-probe1；1-probe2；2-Z相，上位机回零使用 

189 探针边沿 0-上升沿；1-下降沿 

202 错误代码 保存运行出错时的错误代码 

204 速度限制 转矩模式下的速度限制，未实现 

206 变速变位置 开启变速变位置功能 

216 缓冲模式  

217 过渡模式  

218 过渡参数  

3.2.4机械归零 

详见 4原点回归(MCZERO指令) 

file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/04EtherCAT/00Index.html%23mode_csp
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/50Appendix/03ErrorCode.html%23motion_alarm
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/03Motion/20Example.html%23motion_var
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3.2.5定位数据 

定位数据中可设置运行模式、定位模式、加减速时间、运行速度、目标地址等。采用定位表

格的形式设置定位数据，每个轴都提供了最大 60行的定位数据。定位数据设置完成后，程

序中只需要一条定位指令 MCTBL即可完成对轴的控制。 

 

以第一行为例说明各参数对应的 R地址，第一行的 R 起始编号是 400，各参数地址如下： 

运行模式：R400(16位) 

定位模式：R401(16位) 

加速时间：R402(16位) 

减速时间：R403(16位) 

运行速度：R404(32位) 

定位地址：R406(32位) 

圆弧地址：R408(32位) 

插补轴：R409(16位) 

第二行类似 

1 R编号 每行定位数据占用 10个 R元件 

2 行号 从 1开始，定位指令 MCTBL 使用 

3 运行模式 

运动停止，本行定位结束即会停止。 

 

  

  

连续运动，定位结束后会减速停止，再接着定位下一行数据。 

 

  

  

连续轨迹，定位结束后不会减速，直接过渡到下一行定位。 

 

  

  

file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/02Instructions/08Highspeed.html%23ins_mctbl
file:///D:/Software/YouKong/ProU/doc/html2/02Instructions/08Highspeed.html%23ins_mctbl
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4 定位模式 根据实际应用选择 

5 加速时间选择 0~7 

6 减速时间选择 0~7 

7 运行速度   

8 定位地址   

9 圆弧地址 

中心点圆弧插补时，填写圆心位置 C。 

辅助点圆弧插补时，填写辅助点位置 A。 

 

 

  

  

  

  

 

 

C：圆心 S：起点 E：终点 A：辅助点 

10 插补轴 
插补轴指定，可多选。以 32轴为分界线，插补不能跨越 32

轴。 

11 注释 可以在梯形图编程中显示 

12 行编辑工具 以行单位增加/删除/上移/下移数据 

3.2.6程序举例 

配置表格参数 

输入输出 
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定位数据 

 

绝对定位程序如下 

 

运行过程中如果断开 M0，轴 0减速停止，再次接通 M0，继续运行到目标位置。 

 

相对定位程序如下 
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运行过程中如果断开 M1，轴 0减速停止，再次接通 M1，重新移动设定的相对距离。 

4 原点回归(MCZERO 指令) 

 

mPLC2系列目前支持 11种回零模式。 

 



mPLC2 系列运动控制 PLC 使用手册   

 

15 

 

 

4.1MCZERO 指令(回零指令) 

16bit 32bit 17步 指令格式 

  MCZERO  MCZERO D n 

 

操作数的数据类型如下表 

操作数 内容 类型 

D 指定脉冲输出的轴号 位 

n 默认为 K0 BIN32位 

 

操作数的对象软元件如下表 

操作数种类 
位软元件 常数 实数 字符串 

X Y M T C S B L F Dx.y K H E “” 

S           ● ●   

D           ● ●   

操作数种类 
字软元件 变址 指针 

KnX KnY KnM  KnS   T  C  D  R VD RD V Z 修饰 P 

S       ● ●       

D       ● ●       

 

4.2 负限位(查询) 

➢ 当前在负限位左侧 
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➢ 当前在负限位 

 

4.3 正限位(查询) 

➢ 当前在正限位右侧 

 

➢ 当前在正限位 
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4.4 正限位+原点(查询) 

➢ 当前在原点右侧 

 

➢ 当前在原点 
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➢ 当前在原点左侧 

 

4.5 负限位+原点(查询) 

➢ 当前在原点左侧 
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➢ 当前在原点 

 

➢ 当前在原点右侧 



mPLC2 系列运动控制 PLC 使用手册   

 

20 

 

 

 

4.6 负限位(Z 相) 

➢ 当前在负限位左侧 

 

➢ 当前在负限位 
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4.7 正限位(Z 相) 

➢ 当前在正限位右侧 

 

➢ 当前在正限位 
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4.8 正限位+原点(Z相) 

➢ 当前在原点右侧 

 

➢ 当前在原点 
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➢ 当前在原点左侧 

 

4.9 负限位+原点(Z相) 

➢ 当前在原点左侧 
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➢ 当前在原点 

 

➢ 当前在原点右侧 
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4.10负向运动找探针 
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4.11正向运动找探针 

 

4.12当前值清零 

电机不动作，当前位置寄存器清零，以当前位置作为原点。 


