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安全须知 【请务必遵守】 

本手册是软件用户手册的基本版本，后续版本可能包含对规范和操作的更改，这些更改

可能是细微的更改或重大更改，也可能是新增的本手册中不包括的全新章节和模块。 

为了改进产品的可靠性、设计和功能，本手册中的信息如有更改，恕不另行通知，且本

手册中的信息并不代表制造商所作的承诺。在产品或文档的使用过程中，发生的直接、间接、

特殊、意外或从属损坏（即使已告知可能造成这种损坏），制造商将不承担任何责任。 

安全须知  

为防止对人的伤害和对财产的损害，对务必遵守的事项做以下声明。 

对错误使用本产品而可能带来的伤害和损坏的程度加以区分和说明 

 危险 该标记表示【极可能导致死亡或重伤】的相关内容 

 注意 该标记表示【极可能伤害或财产损害】的相关内容 

对应遵守的事项用以下的图形标记进行说明 

 该图形标记表示不可实施的内容 

 该图形标记表示必须实施的内容 

对于不符合“注意”或“危险”的内容，但也是用户必须严格遵守的事项，在相关地方

加以记载。 
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 不要在有水的地方，存在腐蚀性、易燃性气体的环境内和靠近可燃性物质的地方使用。 

 不要在控制器周围放置可燃物。 

 靠近机器人前，请将机器人处于下使能状态，或将控制器处在急停停止状态。紧急情况下，若不能

及时制动机器人，则可能引发人身伤害或设备损坏事故。 

 在机器人运动范围内示教时，请遵守以下事项： 不要进入机器人动作范围内； 

 遵守操作步骤以及各手册要求； 

 考虑机器人突然向自己所处方位运动时的应变方案； 确保设置躲避场所，以防万一； 

 不慎进入机器人动作范围内或与机器人发生碰撞，都有可能引发人身伤害事故。另外， 发

生异常时，请立即按下急停键。 

 

进行机器人示教作业前要检查以下事项，有异常则应及时修理或采取其他必要措施。 

 检查各线路是否正常接线无误且在机器人运动过程中不会缠绕/拉拽等； 

 机器人移动时动作有无异常/是否有抖动、异响等现象； 

 外部电线遮盖物及外包装有无破损。 

 不得频繁开关控制器的电源。 

 不得自行进行改造、分解或修理等操作。 
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简介                                   

本章节介绍了系统软件简介和软件的安装以及软件运行环境要求。 

建议首次使用本产品的用户先阅读前面的“安全须知”章节。 

1.1  XSC 软件简介 

机器人系统主要由人机交互软件、控制器、机器人本体等部分组成。ProEasy-OS 是人

机交互软件之一，相较于示教器，此软件在编程、调试上更具优势，而示教器的优势在于操

作、示教等，两者根据场合的不同结合使用。 

  

 

 

XSC控制器 

XSC软件 

SCARA本体 
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1.2  ProEasyOS 安装和运行  

1.2.1 硬件安装 

ProEaysOS 软件用于 XSC控制器，软件对控制器和机器人进行设置和调试。 

您需要准备一台 Windows7 及以上操作的系统个人电脑，并且可以使用以太网与控制器

进行连接。 

1.2.2 软件安装 

【注意】：安装/运行软件时建议关闭防火墙，避免出现安装/操作失败。 

 运行 ProEasyOS.exe 安装文件，选择安装时要使用的语言并点击“确定”。 

      

 同意安装许可协议并点击“下一步”。 
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 选择 ProEasyOS 软件的安装路径并点击“下一步”。 

   

 选择是否需要“创建桌面快捷方式”并点击“下一步”，进入“安装”页面。  
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 点击“安装”按钮，进入“正在安装”页面。               

   

 

【注意】：安装该软件需要花费比较长的时间，请耐心等待安装完成。 

 点击“完成”，运行 ProEasyOS。 
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第 1 章 软件界面                             

1.1 首页 

打开 ProEasyOS 软件首先出现软件的首页，我们可以在左上角选择首页、机器人、工艺

包等功能进行调试。在工程界面中可以在功能栏选择新建方案按钮进行创建项目方案，或者

打开方案-以选择路径方式打开程序，进行项目调试。在工艺包界面中可以对传送带追踪、

视觉标定等功能进行调试。用户权限登录、主题切换、设置在界面的左下角。可以进行权限

登录、界面主题切换、功能设置。联机按钮在首页界面中的右 上角侧，可连接控制器并对

机器人进行现场调试，或者连接虚拟机器人进行离线调试。连接按钮旁的伺服按钮、功率按

钮、错误按钮、重启按钮、急停按钮可用于控制机器人电机状态以及清除系统性错误。 
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1.2 软件框架介绍 

 

软件界面中主要由 7 大框架组成，分别为： 

导航栏：位于软件左侧，用于切换软件不同板块如。首页、机器人、权限切换等模块。 

菜单栏：位于界面的最顶部，用于切换软件的主要功能板块。 

功能栏：位于菜单栏的左下方，用于显示所属菜单下的功能按钮。   

状态栏：位于菜单栏的右下方，用于查看的状态/访问的工具。 

项目区：位于导航栏右侧，用于管理软件打开的工程方案。 

程序区：位于软件界面中部，用于编写程序文件。 

辅助区：位于软件右侧，用于对读取/调试机器人的当前位置状态或信号监控。 
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1.2.1“导航栏”（Navigation Bar） 

导航栏位于软件左侧，用于切换软件不同板块如：首页、机器人、工艺包、主题切换、

权限切换等模块。该导航栏可以帮助用户快速导航和访问各个模块的编辑和调试工具，提高

效率和便利性。 

 

1.2.2“菜单栏”（Title Bar）、 “功能栏”（Menu Bar） 

菜单栏位于界面的最顶部，用于切换软件的主要功能板块，例如“项目”、“设置”、

“调试”、“帮助”等。而功能栏则是在菜单栏的左下方，选择标题栏后显示的细分功能选

项，用于执行具体的操作或访问特定的功能模块。 
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1.2.3“状态栏”（Status bar）。 

状态栏位于菜单栏的右下方 ，切换菜单栏页面时不会改变该区域的内容，在此区域放

置着需要时刻查看的状态/访问的工具，例如：机器人的连接、电机的上电状态、高低功率

状态、报警状态以及重启控制器、拖拽功能和急停等内容。 

 

    

1.2.4“项目区”（Project area） 

项目区位于导航栏右侧，用于管理软件打开的工程方案。工程中可以存储多个方案，选

中方案后鼠标右键可设置为活动项目。方案中包括了程序文件以及点位文件，一个方案中可

以存储多个程序文件以及点位文件，但需要注意的是，程序文件 Main 作为主程序必须存在。 

    

1.2.5“程序区”（Program area） 
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双击打开 Main 文件将文件内容显示于程序区，并在程序区对程序文件内容进行编写。 

 

1.2.6“辅助区”（Auxiliary area） 

辅助窗口位于软件右侧，用于对机器人的寸动功能、I/O 状态监控、程序变量监控、寄

存器状态、电机状态、通讯状态进行监控以及调试。对右下角侧软件输出日志、信息、警告、

错误、查找结果进行监控，高效辅助用户查看提示信息，便于寻找查询结果。 
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1.2.3 运行环境 

 硬件要求 

 绿色版软件要求 

软件项 要求 

操作系统 Windows 7 及以上 

Net Framework .Net Framework 4.5 及以上版本 

VC++ Runtime Microsoft Visual C++ 2008 Redistributable SP1 (x86) 

Microsoft Visual C++ 2010 Redistributable (x86) 

Microsoft Visual C++ 2012 Redistributable (x86) 

其它 Microsoft Excel Application 

软件项 要求 

 安装版软件要求 

软件项 要求 软件项 

操作系统 Windows 7 及以上 操作系统 

其它 Microsoft Excel Application 其它 

1.2.4 运行权限 

用户需要以管理员身份运行 ProEasyOS，非管理员权限打开 ProEasyOS 软件则会导致无

法连接虚拟机器人，但不影响对控制器的连接和调试。

硬件项 最低 推荐 

CPU i3 及同等性能 CPU i5 及同等性能 CPU 及以上 

内存 4GB 8GB 及以上 

硬盘容量 60GB（剩余空间大于 5GB） 200GB 及以上 

显示器分辨率 1024 * 768 1920 * 1080 

显卡 支持 OpenGL2.0 支持 OpenGL2.0 及以上 
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第 2 章 导航栏操作应用                       

2.1 主页 

2.2 机器人 

点击左上角导航栏中的“机器人”按钮时，切换至调试界面，实现不同界面切换。 

 

2.3 工艺包 

点击左上角导航栏中的“工艺包”按钮时，切换至工艺包设置界面，实现不同界面切换。 
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2.4 主题切换 

点击左下角导航栏中的“主题切换”按钮时，实现黑白主题切换。 

 建议：主题切换完成后重新启动软件。 

 

2.5 用户权限 

ProEasyOS 具有三种登录权限，包括程序员、管理员和厂家。每个权限有不同的操作权

限，权限到校排序依次为：  厂家  >   管理员   >   程序员 

操作方法： 

在左下角的“权限”按钮  ，点击后在弹出的弹窗中选择所要切换的权限

身份，输入密码后点击登录即可切换为对应的用户权限。 
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第 3 章 菜单栏、功能栏操作应用 

3.1 项目界面 

 

项目界面中包含了与工程方案相关的功能按钮，例如：新建方案、打开方案、另存为、

保存、剪切、复制、粘贴、撤销、重做、查找等功能。 

3.1.1 新建方案 

功能栏中的第一个按钮“新建方案”，点击后软件弹出窗口。用户可在此处选择方案存

储于电脑中的文件路径，以及自定义方案名称，和项目名称。点击“确定”后，会在用户指

定的路径中生成工程方案文件，软件中的项目区将更新建立的方案信息。 
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3.1.2 打开方案 

功能栏中的第二个按钮“打开方案”，点击后软件弹出窗口。用户可在此处选择存储于

电脑中的方案程序打开。点击“打开”后，软件中的项目区将更新打开方案的信息。 

 

 

 

3.1.3 另存为 

功能栏中的第三个按钮“另存为”，点击后软件弹出窗口。用户可在此处选择将当前的

方案信息另存至电脑中的新路径以及方案名称。点击“确定”按钮后，当前的方案信息将被

保存且关闭，软件会自动打开另存后的程序档案提供用户进行调试或修改。 
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3.1.4 保存 

功能栏中的第四个按钮“保存”，点击后软件弹出窗口。提示用户是否确定将工程方案

内的程序文件以及点位文件进行保存。若点击弹窗中的“确定”，则进行保存操作。若点击

弹窗中的“取消”，则取消这次保存操作。 

           

3.1.5 剪切 

功能栏中的第五个按钮“剪切”，提供于用户对程序进行修改。当用户选中单行程序或

多行程序时点击剪切，则会将选中的内容放置剪切板。当用户点击“粘贴”时，剪切板内容

输入在用户当前光标处。快捷键：Ctrl + X 

3.1.6 复制 

功能栏中的第六个按钮“复制”，提供于用户对程序进行修改。当用户选中单行程序或

多行程序时点击复制，则会将选中的内容镜像至剪切板。当用户点击“粘贴”时，剪切板内

容输入在用户当前光标处。快捷键：Ctrl + C 

3.1.7 粘贴 

功能栏中的第七个按钮“粘贴”，提供于用户对程序进行修改。当用户点击粘贴时，会

将 windows系统剪切板中的内容输入至用户当前光标处。快捷键：Ctrl + V 

3.1.8 撤销 

功能栏中的第八个按钮“撤销”，提供于用户对程序进行修改。当用户点击撤销时，会

将用户在程序区的上一步操作撤回。快捷键：Ctrl + Z 
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3.1.9 重做 

功能栏中的第九个按钮“重做”，提供于用户对程序进行修改。若用户使用撤销功能返

回了上一步，则可以使用重做恢复被撤销的内容或操作。若无撤销操作时，该功能无效。 

3.1.10 查找 

功能栏中的第十个按钮“查找”，点击后软件弹出窗口。提供于用户对程序区的内容进

行快速查找或替换。用户可自行选择查找范围，分别为“当前文件”或“已打开文件”。也

可自行选择识别文本的相识度，分别为“区分大小写”和“全词查找”。快捷键：Ctrl + F 
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3.2 设置界面  

 

设置界面中包含了各类调试功能项，例如：坐标系、安全参数、I/O、通讯等功能。 

3.2.1 坐标系 

 

功能栏中的第一个按钮“坐标系”，可以在左侧功能栏中选择用户坐标系、工具坐标系、

负载进行设置或更改。 

当前界面的区域划分为：功能栏、属性区、对比区、设置区。 

功能栏：位于界面左侧，提供于用户选择所需功能。 

属性区：位于界面中部，提供于用户选择对应功能编号以及信息罗列。 

对比区：位于界面中部下方，用户可区分当前设置的坐标系与上一数据的信息比较。 

设置区：位于界面右侧，用户可在该区域设置坐标系、负载信息。 
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 用户坐标系 

机器人系统共有 65个用户坐标系。其中用户 0为机器人的大地坐标系，不可更改。用

户坐标系 1 ~ 64用户可自行设置与定义。 
 用户坐标系的功能：在大地坐标系中，以机器人基座为原点以及出厂定义的 XY 方向，

使用机器人丝杆末端与基座进行 XY 坐标比较计算出大地坐标的 XYZU 位置。那么用户坐标

就是改变基座原点与 XY方向，用户切换用户坐标后，当前坐标的计算方式为丝杆末端位置

与用户自行定义的 XY方向和原点进行比较。 

 用户坐标系的示教方法： 

 

第 1 步：选择需要定义的用户坐标编号。 
 第 2 步：选择定义的用户坐标方式。 
    BaseP XP YP：提供原点、X方向点、Y方向点信息，三点生成用户坐标系。 
    XP1  XP2 YP: 提供 X方向点 1、X方向点 2、Y方向点信息三点生成坐标系。 
 第 3 步：默认选择大地，其他选项暂时无效。 
    大地：以大地坐标系作为基准进行用户坐标示教。 
 第 4 步：根据定义用户坐标的方式定义原点或 X方向点 1，点击示教后出现寸动界面。 
 第 5 步：根据定义用户坐标的方式定义 X方向点 1 或 X方向点 2。 
 第 6 步：根据定义用户坐标的方式定义 Y方向点 1，点击示教后出现寸动界面。 
 第 7 步：选择当前坐标系有无倾斜，则为定义的用户坐标是否为平面。 
 第 8 步：点击“确定”完成用户坐标示教。 
 第 9 步：点击蓝色“应用”按钮将用户坐标信息写入。 

注意：使用用户坐标系移动时，XYZU的基准位置可能被改变！请注意运动轨迹规划。 
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 工具坐标系 

机器人系统共有 65个工具坐标系。其中工具 0为机器人的大地坐标系，不可更改。工

具坐标系 1 ~ 64用户可自行设置与定义。 
 用户坐标系的功能：在大地坐标系中，执行具中心为丝杆末端位置。以丝杆末端与基准

位置进行比较，得出当前位置的 XYZU位置。 

工具坐标系的示教方法： 

 

 
 第 1 步：选择需要定义的工具坐标编号。 

第 2 步：选择是否开启外部工具坐标功能。 

第 3 步：使用工具对准固定标志物后示教点 1，点击“示教时出现寸动画面”。 

第 4 步： 顺时针或逆时针旋转约120°后用寸动功能使工具再次对准标志物示教点2，
    点击“示教时出现寸动画面”。 

第 5 步：延上一次旋转方向再次旋转约 120°，再次对准标志物后示教点 3，点击“示

    教时出现寸动画面”。 

第 6 步：完成工具坐标示教，点击“确定” 

第 7 步：点击蓝色“应用”按钮将工具坐标信息写入。 
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 负载 

机器人系统共有 65 个负载选项。其中负载 0 为空载状态，不可更改。负载 1 ~ 64 用

户可自行设置与定义。 
 负载的功能：系统根据用户输入的负载信息调整电机参数，根据不同的运动路径实时调

整电机扭矩与加减速度比。若机器人装载负载后未设置或启用负载信息则导致高速运动时产

生电机过载报警。 
 负载的示教方法： 

 

 第 1 步：选择需要定义的负载编号。 

 第 2 步：填入负载的质量，即重量。 

 第 3 步：填入负载的质心 X，该数据可通过 3D图纸测量得出(质心和惯量选填)。 

 第 4 步：填入负载的质心 Y，该数据可通过 3D图纸测量得出(质心和惯量选填)。 

 第 5 步：填入负载的质心 Z，该数据可通过 3D图纸测量得出(质心和惯量选填)。 

 第 6 步：填入负载的惯量 XX，该数据可通过第 9步惯量校准得出(质心和惯量选填)。 

 第 7 步：填入负载的惯量 YY，该数据可通过第 9步惯量校准得出(质心和惯量选填)。 

 第 8 步：填入负载的惯量 ZZ，该数据可通过第 9步惯量校准得出(质心和惯量选填)。 

 第 9 步：点击“计算”出现弹窗后选择负载的相似模型并输入负载的 XYZ边长。 

 第 10 步：完成负载示教，点击“确定”。 

 第 11 步：点击蓝色“应用”按钮将负载信息写入。 
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3.2.2 安全参数 

 Home 点设置 

在功能栏中选择安全参数下的 Home点设置，用于用户自行定义的待机位置，可定

义 Home点关节位置以及回 Home的关节步骤。 

 

  Home点的设置方法： 

第 1 步：将机器人移动至所需要设定的 Home点位置，并点击“读取当前位置”系

    统即保存当前位置为 Home点。 

 第 2 步：为各轴设置动作顺序，由小到大运动，即步骤 1运动完成后才开始运动

    步骤 2。 

 第 3 步：完成 Home点设置，点击“应用”。 
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 拱形设置 

拱形移动指令 JumP 中需要定义拱形 Z 方向数值，若未进行定义则启用默认设置，

即为拱形设置 0。因此，根据不同的应用场景，用户需要贴合实际使用情况去更改拱形

设置。 

拱形设置的方法： 

 

第 1 步：选择需要设定的拱形编号(0~7)。 

 第 2 步：在 Z-值(开始)输入框中输入转移距离值(从当前位置开始运动多少 mm

    后开始转移)。 

 第 3 步：在 Z-值(结束)输入框中输入接近距离值(平滑过渡至目标点剩余设置高

    度时开始垂直下降)。 

 第 4 步：完成拱形设置，点击“写入”。 

 

 

 



状态栏操作应用 

 3  

XSC 软件手册 

 

 工作空间 

机器人系统共有 16个工作空间可提供于用户使用。工作空间的主要功能为：在机

器人运动范围内设定出部分空间区域，并设置空间区域的功能，可限制机器人对该区域

的移动或限制机器人禁止超出该空间区域。 

工作空间的设置方法： 

 

第 1 步：选择需要设定的工作空间编号(1~16)。 

 第 2 步：选择当前工作空间是否启用。 

 第 3 步：选择当前工作空间的功能，分别为以下三种： 

    干涉区域：当机器人丝杆进入区域后输出用户指定的管脚信号。 

    工作空间：以机器人丝杆为中心，只允许在当前设定的范围内活动。若

        超出工作范围则停止运动并产生报警。 

    禁    区：以机器人丝杆为中心，可以在任意范围内活动，但若进入用

        户设定的禁区空间则停止运动并产生报警。 

第 4 步：选择示教的空间类型，分别为立方体和圆柱体。二者示教方法也有所区

    别。立方体为两对角点生成；圆柱体为一点圆心与半径和高度生成。 
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 第 5 步：设置禁止进入 DI管脚，若当前的空间区域设置为干涉区或工作空间，

    当设置的 DI管脚存在信号时，禁止进入空间区域。横杠时为不启用。

 第 6 步：设置输出 DO管脚，当进入了当前设定的空间区域时，用户指定的 DO管

    脚输出信号。若选择为横杠时则无信号输出。 

 第 7 步：设置立方体的对角点 1 或 圆柱体的圆心。 

 第 8 步：设置立方体的对角点 2 或 圆柱体的半径信息。 

 第 9 步：完成立方体设定 或 圆柱的高度信息。 

 第 10步：完成工作空间示教，点击“完成”。 

 

 轴限制 

机器人出厂时对每个成员轴都进行了软限位设置，但如果实际应用中出厂的软限位

仍存在较高的碰撞风险，用户可自行在出厂的软限位的范围内进行二次限制。 

 

开关：是否启用该成员轴二次限制。 

 最小值：该成员轴可移动的最小角度。 

 最大值：该成员轴可移动的最大角度。 

 信号输入 DI：当信号输入时限制生效，若选项为-时为默认生效。 

 信号输出 DO：当到达最小/最大值时输出指定 DO管脚。 
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3.2.3 I/O 

 系统 I/O  

系统 IO用于显示系统功能的状态，非实际接线的功能针脚。用户可在所需的系统

IO中配置实际接线的管脚(用户 IO)，用于实现通过按钮触发系统功能。 

系统 IO的设置方法： 

 

第 1 步：以系统 DI举例，系统 DO同理。 

 第 2 步：选择需要的系统 IO功能，示例为 SDI-12 报警清除。 

 第 3 步：在界面下方的 DI映射中选择已实际接线的用户 IO管脚示例:DI1。 

 

  

 

 第 4 步：点击“写入系统 DI”即可完成 IO映射。则用户 DI1的状态等于 SDI-12

    报警清除功能的状态。 



菜单栏、功能栏操作应用 

 3  

XSC 软件手册 

 

 用户 I/O 

用户 IO用于电平信号交互，可用于通讯交互，或控制系统功能。用户可根据实际

需求连接 IO管脚。当前用户 IO的数量为 1024个 IO通道，可通过实际接线的管脚共

有 32个 I/O通道，其余通道为拓展或通讯使用。 

用户 IO的设置方法： 

 

 第 1 步：以用户 DO举例，系统 DO同理。 

 第 2 步：选择需要控制的用户 DO编号，以 DO-1做示例。 

 第 3 步：在界面下方的 DI映射中选择已实际接线的用户 IO管脚示例:DI1。 

    

 第 4 步：点击 “DO-开/关”即可控制 DO状态 

 

 注意：在连接实体机器人时，是无法强制输出 DI 信号的。若 DO 管脚配置有系统

     DO功能时，由系统对此 DO进行控制，用户无法自主输出该 DO管脚。 
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 模拟量 I/O 

模拟量是指可由外部通讯交互的值，值的范围于-10000开始至 10000结束。值的

类型一定为整形，非浮点数形式。当前模拟量的 I/O通道为 256个。 

模拟量 I/O的使用声明： 

 

 1：左侧为模拟量输入，由外部输入给机器人的模拟量。 

 2：右侧为模拟量输出，由用户设定模拟量的值并通过通讯输出给外部。 

 3：模拟量输入的值只允许监控操作，不允许被模拟。 

模拟量 AO的写入方法： 

 第 1 步：选择需要控制的模拟量 AO编号，以 AO-0做示例。 

 第 2 步：在界面下方的“Ao值”选项框中输入需要输出的值并点击“写入”。 
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 注意：模拟量 I/O一般用于通讯，数据 s交互前请先建立通讯。 

    模拟量允许写入的类型为整形 范围：10000 ~ -10000 

 编码器 

编码器一般是指编码器的脉冲反馈。当前系统共支持 8个编码器通道。 

编码器的使用声明： 

 

1：当前界面仅用于监控编码器通道所反馈的值。 

 2：在默认状态下编码器反馈的值为实时状态。 

 3：若编码器反馈值非平衡化，则使用滤波器取均值，减少干扰影响。 

滤波器的设置方法： 

 第 1 步：选择需要设置的编码器通道，以 ENC-0做示例。 

 第 2 步：在界面下方的“滤波值”选项框中输入需要滤波值并点击“写入”。 



状态栏操作应用 

 3  

XSC 软件手册 

 

 

注        意：滤波值的设置范围为：0 ~ 1000 ms 

滤波器的解释：以滤波值 100ms举例，每次叠加的编码器值是 100ms内编码器反 

     馈的均值。 

 拓展 I/O 

拓展 I/O 的功能应用为配置用户 I/O 或模拟量 I/O 的信号来源。信号来源分别有

EtherCAT、寄存器、MODBUS-TCP 主站、MODBUS-RTU 主站、EtherNet/IP 适配器、

EtherCAT网关(单字节)、EtherCAT网关(单字节)。 

拓展 I/O的使用声明： 

 

 第 1 步：选择需要使用的拓展 I/O编号(ENC-1 ~ ENC-16)。 

 第 2 步：选择需要使用的通讯方式。(以下以硬接线的 IO板卡为示例) 
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 第 3 步：在数量界面中输入需要配置的 DIO数量以及 AIO数量。 

 第 4 步：完成通讯配置，点击“写入”。 

 Modbus 寄存器 

存储和监控系统寄存器地址和用户寄存器地址的值。系统寄存器的地址为 0 ~ 1023，

共 1024个地址，默认十六进制位为 0x0000 ~ 0x3FF。系统寄存器地址中存储着不同

的系统功能，请谨慎使用。用户寄存器的地址为 0 ~ 10239，共 10240 个地址，默认

十六进制位为 0x0400 ~ 0x27FF。 

Modbus寄存器的使用声明： 

 

 1.界面左侧的内容为系统寄存器，界面右侧的内容为用户寄存器。 

 2.查找界面框，可输入寄存器地址软件自行跳转至寄存器位置。 
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 3.用户可根据需要监控的数值类型自行切换。 

         

 

 4.界面下方显示为当前选中的寄存器地址 Bit位值。           

 

Modbus寄存器地址写入方法： 

选中需要写入的寄存器地址，并在界面右下角的写入框输入值并点击“写入”。 
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3.2.4 通讯 

 PC 和控制器 

监控或设置控制器的名称与 IP以及网络调试助手应用界面。 

PC&控制器使用声明： 

 

第 1 步：选择需要更改的设备名称。 
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 第 2 步：界面左下角对选中的设备 IP进行更改，并点击“写入”。 

         

 

 

网络调试助手使用声明： 

 

 1.上方为 TCP/IP无协议通讯助手，用于打开虚拟服务器或虚拟客户端调试通讯程

   序或测试外部通讯时模拟通讯程序与上位机/PLC进行通讯测试。 
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 2.进行 TCP/IP 无协议通讯时，需要设定通讯协议(服务器/客户端)、本地 IP(电

   脑本机 IP地址或控制器 IP地址)、本地端口与服务器端口保持一致范围：(0 ~ 

   65535) 

 3.下方为 Modbus通讯助手，仅支持 Modbus TCP协议。用于直接与控制器通讯并

   读写指定地址。 

 4.使用 Modbus通讯助手进行通讯时，需要设置服务器 IP以及服务器端口号，指

   定通讯站号以及需要读写的寄存器地址。 

具体使用操作示例请参考 7.2网络通讯示例 或 7.4网络调试助手 

 串口通讯 

即串行通信（Serial Communication），当前 ProEasyOS 系统支持串口无协议

通讯、Modbus-RTU通讯。共有 16路通讯通道支持用户使用。 

串口通讯使用声明： 
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 第 1 步：选择需要使用的通道编号(#1 ~ #16)。 

 第 2 步：界面下方对选中的编号进行设定。选择接入的 COM口编号、通讯波特率、

    检验位、数据位、结束位、以及通讯结束符和超时时间。 

 第 3 步：设定完成后点击“写入”。 

 第 4 步：打开串口以及串口通讯的样例请参考附录 7.1串口通讯示例 

 网络通讯 

即 TCP/IP 无协议通讯，当前 ProEasyOS 系统支持 TCP/IP Socket 协议、

Modbus-TCP通讯。共有 16路通讯通道支持用户使用。 

网络通讯使用声明： 
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第 1 步：选择需要使用的通道编号(#201~ #216)。 

 第 2 步：界面下方对选中的编号进行设定。设定当前编号的通讯 IP，为服务器时 

    输入控制器 IP，为客户端时输入服务端 IP。并设定通讯端口号，范围

    值，以及结束符(回车 CR、换行 LF、回车换行 CRLF) 和超时时间，为 0

    时无超时时间，若超出时间端口无交互则断开当前端口的通讯状态。 

 第 3 步：设定完成后点击“写入”。 

 第 4 步：打开网络通讯以及网络通讯的样例请参考附录 7.2网络通讯示例 

 Modbus 通讯 

即 Modbus通讯协议，当前 ProEasyOS系统支持 Modbus TCP、Modbus-RTU通讯。

共有 8路通讯通道支持用户使用。 
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第 1 步：选择需要使用的通道编号(1 ~ 8)。 

 第 2 步：界面下方对选中的编号进行设定。设定当前编号是否启用以及是否在输

    出面板提示信息。并设定通讯时的设备站号、寄存器起始地址、以及当

    前编号的通讯协议类型和通讯端口。 

 第 3 步：设定完成后点击“应用”。 

 第 4 步：Modbus通讯的样例请参考附录 7.3Modbus通讯示例 

 

3.2.5 系统设置 

 通用设置 
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控制器设置：   可设置当前控制器语种为中文/英文。以及控制器的时间和日期。 

 干涉通用设置： 可设置工作区域输出的 DO信号的输出模式。 

 程序编辑器：   可设置当前程序区的字体大小。 

 输入/输出设置：可设置 IO引脚模式，以及记忆保持。 

 bgmain设置：  可设置 bgmain后台程序是否在控制器开机完成时自行启动。 

       具体案例参考 7.9后台任务。 

注意：设定完成后需要点击“应用” 

 系统备份和恢复 
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备份：将程序和系统配置保存在用户指定的文件夹中，文件夹保存路径由用户指定。 

恢复:使用备份文件进行恢复，一般的恢复内容为程序、软 PLC文件、系统设置。 

   零点信息和机器人标定数据及 ProEasy软件设置请在厂家指导下进行操作。 

恢复出厂设置:将选中的项目进行数据清除。进行此操作前请先保留备份档。 

 

 

 

 

 

 

 关于和帮助 



菜单栏、功能栏操作应用 

 4  

XSC 软件手册 

 

 软件：  显示当前用户正在使用的软件版本以及推荐的控制器固件版本。 

   若当前控制器中的固件版本与软件版本不匹配则出现图中所示。 

 机器人：显示当前处于连接状态的机器人型号 

 控制器：显示当前控制器的型号、硬件版本、固件等信息。 

 更新：  用于更新控制器的固件。详细参考 7.8固件更新 
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3.2.6 出厂设置 

 外扩轴 

 

注意：外扩轴界面需要管理员权限才允许进入，请进入界面前登录管理员权限。 

   ProEasyOS系统最多支持两个外扩轴。 
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 机器人零点 

机器人零点设置界面，一般用于重新示教/找回原点。非异常情况下请勿更改机器

人零点。 

 

零点示教方法： 

 第 1 步：将机器人一二轴推至大概伸直位置，并将三轴推至最顶点并将四轴大致朝前。 

 第 2 步：在机器人零点界面中选择需要示教的成员轴并点击“清除多圈值” 

 第 3 步：扫描机器人底座二维码获取成员轴单圈值信息并输入至单圈值列表。 

 第 4 步：点击“设置编码器值”，完成原点示教。 

 第 5 步：寸动界面中进行全轴回零点。 
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3.3 调试界面 

3.3.1 当前活动项目 

 

调试界面中功能栏首个信息为当前活动项目，即控制器中的程序项目，非软件中指定的

活动项目。当点击“编译”或“运行”，系统会将软件指定的活动项目下载至控制器并运行。 

 

点击右侧的下拉菜单，可显示上次编译的时间，以及当前控制器中所存储的内容。 

 

3.3.2 当前速度/设置速度 

 

调试界面中功能栏第二位信息提示为当前速度显示以及速度设置，即控制器中程序运行

的速度与寸动速度关联。运行速度的设定范围(1% ~ 100%) 
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3.3.3 编译  

 

调试界面中功能栏第三位为“编译”按钮。用于检查当前活动项目中的程序是否存在错

误，若检查无错误时弹窗编译完成并将程序下载至控制器中。 

下拉栏中也可以选择单独下载程序或单独下载点位表。 

 

3.3.4 开始 

 

调试界面中功能栏第四位为“开始”按钮。用于启动方案中所有程序。点击开始按钮时

将当前的活动项目进行编译并下载至控制器。若编译失败时则产生报警。程序开始运行时，

开始按钮切换为暂停按钮，可点击此处进行暂停程序。 

 

下拉栏中可以选择启动 main(前台任务) / 启动 bgmain(后台任务) / 单独运行（指

定 Function） / 非编译运行(运行当前的活动项目但不下载至控制器)。 
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3.3.5 停止 

 

“停止”按钮。用于停止所有任务或在下拉栏中选择单独停止前台/后台程序。 

3.3.6 单步跳过 

 

调试界面中功能栏第六位为“单步跳过”按钮。用于程序断点时，执行当前断点语句或

封装并在下一语句行保持断点状态。 

3.3.7 单步进入 

 

调试界面中功能栏第七位为“单步进入”按钮。用于程序断点时，执行当前断点语句或

封装并在下一语句行保持断点状态，注意：若当前断点语句为封装函数时，则函数中的语句

也会保持断点状态。 

3.3.8 单步跳出 

 

调试界面中功能栏第八位为“单步跳出”按钮。用于程序断点时，执行当前断点语句或

封装并退出当前语句的断点状态。 
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3.3.9 命令行 

 

调试界面中功能栏第九位为“命令行”按钮。点击后会在软件下方弹出命令行、线程监

控面板。用于执行命令语句或封装以及监控所有任务进程。 

命令行使用说明： 

 

可于下方的命令输入框中输入需要执行的语句或需要调用的封装函数。点击“触发”或

键盘快捷键回车时发送指令并执行。 

线程监控使用说明： 

 

可在该功能面板监控所有处于执行/暂停/报警状态中的任务线程。也可以设置单个/所
有任务线程的状态。 
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3.3.10 监控 

 

项目/调试界面的右侧辅助面板，可于此处选择是否显示。默认为显示状态。 
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3.3.10 导出控制器 

 

将控制器中的方案导出至软件，其中包括程序文件、点位文件。点击按钮后软件弹窗请

在弹窗中自命名导出程序后的方案名称，并点击“确定”。完成操作后导出的程序将存储于

当前工程路径中并在项目区显示该方案。 

 

 

注意：控制器中的程序导出后，软件会将导出的方案设为活动项目。 
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3.4 帮助菜单 

 

3.4.1 指令说明书 

 

帮助菜单中，第一个选项为“指令说明书”，点击后将自动打开指令手册。 

 

3.4.2 软件说明书 

 

帮助菜单中，第二个选项为“软件说明书”，点击后将自动打开软件手册(即本文件)。 

 

3.4.3 硬件说明书 

 

帮助菜单中，第三个选项为“硬件说明书”，点击后将自动打开硬件手册。 
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3.4.4 官网 

 

帮助菜单中，第四个选项为“官方网站”，点击后将自动官网。 

 

3.4.5 关于 

 

帮助菜单中，第五个选项为“关于”，点击后将自动显示关于的信息。 

 

3.4.6 本地日志信息 

 

帮助菜单中，第六个选项为“本地日志信息”，点击后将打开存放在本地路径中的本地

日志文本。文件类型为 TXT格式。 
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第 4 章 状态栏操作应用 

4.1 连接/断开控制器 

 连接控制器 

         

 

点击主界面右上方状态栏中的“连接”按钮  ,在弹窗中选择原厂 IP 或者虚

拟机进行连接（默认实机 192.168.1.220）（虚拟机：127.0.0.1），亦可在下方 “搜索 IP”

按钮中搜索可联机的机械臂信息，确认 IP 后点击连接。若设备已被修改 IP 则在机器人 IP

窗口输入机器人 IP 点击开始连接也可以完成联机操作。 

注意：(搜索 IP 功能可以跨网段搜索，但联机时仍需要电脑和控制器的 IP 处于同一网段内。) 
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操作结果： 

 若连接成功，右上方的“连接”按钮会置为绿色： ，同时软件

右下方的“日志”中会打印“控制器准备就绪”的字样。 

 若连接失败，右上方的联机按钮为灰色 ，同时软件会弹出提示

框，提示用户无法连接机器人。 

               

 

 断开控制器 

断开控制器只需点击绿色“连接”按钮，当按钮置为灰色的时候既表示断开联机。同时

软件右下方的“输出模块”中会打印“断开控制器”字样。 

 

 如果连接不上，按照以下操作步骤进行检查： 

 检查硬件接线是否正常。 

 检查当前使用的 PC 和目标机器人控制器是否在同一网络中，确认该机器人控制器

是否可以 Ping 通。 

 检查目标机器人控制器是否被另外一个 ProEasyOS 或示教器连接。若已被其它的连

接，则需将其断开，再让当前软件连接即可。 

 检查当前使用的网线是否是超六类线。 

 若 PC 端 IP与控制器 IP处于同网段内，取消勾选检查本地 IP。 

 以下几种情况可能会造成连接的断开 

 当网络发生较强干扰时； 

 PC 主机的 CPU 占用率过高时（超过 50%）； 

 网络物理连接断开，比如网线断开、路由器或者交换机断电等； 
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 软件版本与控制器版本差别过大时。 
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4.2 使能开关 

 

制动状态时： ，使能状态时： 。 

 

4.3 功率按钮 

 

低功率时： ，高功率时： 。 

 

4.4 错误按钮 

 

点击“错误” 按钮时，弹窗 。 
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4.5 重启按钮 

 

点击 “重启” 按钮时，弹窗 。 

 

4.6 急停按钮 

 

点击“急停” 按钮时，出现下列弹窗提示信息。 

   或  
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第 5 章 项目区操作应用 

5.1 项目工程 

项目区位于导航栏右侧，用于管理软件打开的工程方案。工程中可以存储多个方案，选

中方案后鼠标右键可设置为活动项目。方案中包括了程序文件以及点位文件，一个方案中可

以存储多个程序文件以及点位文件，但需要注意的是，程序文件 Main 作为主程序必须存在。 

 

 以图中文字示例：全新系统；该区域为工程区域用于管理工程文件夹中的所有方案。 

 以图中文字示例：Project1；该区域为项目方案区域，用于存放该方案的程序文件

以及点位文件。  

 以图中文字示例：ProgramFiles；该选项为程序文件区域，用于存放程序文件，或

新增/删除程序文件。 

 以图中文字示例：PointFiles；该选项为点位文件区域，用于存放点位文件，或新

增/删除点位文件。 



项目区操作应用 

 6  

XSC 软件手册 

 

5.2 新增程序文件 

选择程序文件鼠标右键后显示菜单栏。用户可于此处新建程序文件或添加旧档程序文件。 

 

点击“新建文件”后软件会输出弹窗。需要用户选择新增程序文件或点位文件，以及自

定义新建文件名称。设置完毕后点击“确定”即可新建完成。新建的文件生成于程序文

件或点位文件中。 

5.3 新增点位文件 

选择点位文件鼠标右键后显示菜单栏。用户可于此处新建点位文件或添加旧档点位文件。 

 

点击“新建文件”后软件会输出弹窗。需要用户选择新增点位文件或程序文件，以及自

定义新建文件名称。设置完毕后点击“确定”即可新建完成。新建的文件生成于程序文
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件或点位文件中。 

5.4 点位文件说明 

双击打开点位文件。一份点位文件最大存储量为 1000 个点位。单个点位数据中包

含(点编号、点标签、X 坐标、Y 坐标、Z 坐标、U 坐标、V 坐标、W 坐标)等。也可以对

单个点位数据进行修改和操作，如下图右键点击某个点位后出现的菜单列表。 

 

复制点：将点位信息进行复制，可粘贴至其他点编号。 

 粘贴点：将被复制的点位信息，粘贴至选中的点编号中。 

 移动到点：根据机器人当前设定的移动速度，以点对点的方式移动至选中的点坐标。 

 示教点：在选中的点编号中存放当前的坐标信息。 
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 保存点：保存所有点位表中的数据。 

 删除点：将选中的点位编号进行删除。 

5.5 点位示教 

双击打开点位文件。示教和运动栏在界面下方。 

 

示教方法： 

 第 1 步：选择需要示教的点位编号(0 ~ 999)并输入“点名称”(选填)。 

 第 2 步：点击蓝色“示教”按钮。 

 第 3 步：点位文件中选中任意点编号鼠标右键点击后选择“保存点” 
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第 6 章 辅助区操作应用 

打开软件时默认打开辅助区界面。若未打开辅助区界面时可在调试界面自行打开辅助区

界面。辅助窗口位于软件右侧，用于对机器人的寸动功能、I/O 状态监控、程序变量监控、

寄存器状态、电机状态、通讯状态进行监控以及调试。 

辅助区界面： 

 

打开辅助区方法： 

 

 在菜单栏中选择“调试”，并在下方功能栏中选择“监控”即可打开辅助面板或关
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闭辅助面板。 

6.1 寸动 

寸动界面中区分两大块，分别是寸动面板和日志面板。寸动面板用于移动机器人，动作

模式分为两种，连续运动模式和固定距离模式。 

     

当前手臂姿态：显示当前机器人执行器具中心的用户坐标系、工具坐标系、负载编号、

     左右手系、肘部姿态(六轴)、手腕姿态(六轴) 

寸动模式：   选择需要执行移动的模式，区分为连续 / 短距离 / 长距离。当模式

     为连续是则持续点击方向按钮时机器人持续运动，反之则停止运动。 

     短距离 / 长距离点击方向按钮后根据设定的距离值执行一次运动，多

     次距离运动时需要多次点击。 

速度：    机器人运动的速度比例，仅对寸动功能有效。 
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当前位置：   显示当前的坐标，若为四轴时仅显示 XYZU坐标，右侧为方向轮盘按钮。 

6.2 I/O 

I/O界面分为四个栏目，分别为“用户 I/O”、“模拟量 I/O”、“编码器”、自定义

“I/O”。可于当前面板自行监控或控制 I/O输出。 

 

用户 I/O：  监控 DI状态或控制 DO输出状态。 

模拟量 I/O：监控模拟量 AI的值或在模拟量 AO中设定输出的值。 

编码器：    监控外部编码器回传给控制器的值，以及设置监控滤波值。 

自定义 I/O：自定义需要监控的用户 I/O、模拟量 I/O、编码器的通道。 
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6.3 变量 

变量界面分为三个栏目，分别为“全局变量”、模块变量、局部变量。用户可于此处监

控或修改活动项目中使用到的变量信息。 

 

全局变量：仅监控程序中被 Global函数定义的变量。 
 
模块变量：仅监控指定模块中非函数内的变量。 

  
局部变量：仅监控指定模块内某个函数中的变量，需要在函数中断点可见。 

修改值：选中需要修改的变量后，在下方修改值输入框输入需要修改的值并点击 
   “写入”，即可完成对变量中的值修改。 
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6.4 寄存器 

寄存器界面分为两个栏目，分别为“系统寄存器”和“用户寄存器”。用户可于此处监

控系统寄存器或用户寄存器的值，也可以在此处对寄存器中的值进行修改。 

 

系统寄存器地址范围： 十进制(0 ~ 1023)、十六进制(0x0000 ~ 0x0399) 

用户寄存器地址范围： 十进制(0 ~ 10239)、十六进制(0x0400 ~ 0x27FF) 

有符号十进制：   有±符号的十进制数值，范围(-32768 ~ 32768) 

无符号十进制：   从 0开始的十进制数值，范围(0 ~ 65535) 

十六进制：    以字为单位进行取值，最大数值为 0xFFFF。 

二进制：    以位为单位进行取值，每个寄存器有 16个位。 
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6.5 当前位置 

显示当前机器人坐标，归属的用户坐标系、工具坐标系、负载编号、当前手势、肘部姿

态、手腕姿态。以及大地坐标、关节坐标、单关节脉冲位置。 
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6.6 电机状态 

显示当前全部电机状态(轴速度、电机速度、电机扭矩、负载率)。以及单个电机的详

细信息。 

 

轴速度 ：指定关节的电机速度以及实际移动速度，显示为 毫米/秒。 

电机速度：指定关节当前的电机转速，显示为 转速/分钟。 

电机扭矩：电机旋转产生的力矩，显示为 当前力矩/限制力矩。 

负载率：  功能预留 暂未开启 
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6.7 通讯状态 

显示当前控制器、驱动器、I/O板卡、第三方外设的连接状态。 
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6.8 日志面板 

日志面板位于辅助区的右下侧。用于输入软件操作日志，信息提示，警告信息，错误信

息，查找结果。 

 

日志：    输出信息面板、警告面板、错误面板内容。 

信息 Log：输出软件提示和程序中打印信息。 

警告 Log：输出软件提示的警告内容。 

错误 Log：输出伺服产生的错误内容。 

查找结果：查找功能在程序中查找关健字的结果，显示关健介存放于哪些程序模块中，以及

    显示关健字出现在模块中的第几行。 
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第 7 章 附录 

7.1 串口通讯示例 

进行串口通讯时，需要对通讯端口进行配置。并在程序中对端口进行启用。 

#1 通讯端口配置示例： 

 

串口通讯程序示例： 

 

注意：该程序仅作为示例范文，需要进行通讯测试时请根据实际应用修改该示例程序！ 

Function main 

Integer AA 

ReConnect: 

SetCom #2,38400,8,2,N,CRLF,NONE,NONE,0 

OpenCom #2 

Do 

Print #2 ,"OK" 

Input #2,AA 

Print AA 

Loop 

Fend 
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   通讯的程序必须写在同一函数内，不可将建立通讯与数据交互分开，否则导致报警！ 

7.2 网络通讯示例 

因无法通过设置直接打开端口直接进行通讯，因此仅作为信息监控。一般会在程序中对

网络通讯端口进行设置并打开。以下是示例范文。 

 
注意：该程序仅作为示例范文，需要进行通讯测试时请根据实际应用修改该示例程序！ 
   通讯的程序必须写在同一函数内，不可将建立通讯与数据交互分开，否则导致报警！ 

建议：接收内容使用全局变量即可将数据交互内容全局使用！  

Function main 

String CCD_X$,CCD_Y$,CCD_U$ 

ReConnect: 

CloseNet #201        '关闭 201 端口 

SetNet #201 , "192.168.1.220" , 9000 ,CRLF '设置 201 端口 

OpenNet #201 As Client      '打开 201 端口 

WaitNet #201, 5        '等待 201 端口 5 秒内连接 

If ChkNet(201) =  -1 Then     '根据连接状态进行输出反馈 

Print "视觉 TCP 通讯错误，端口已打开，但是未建立通讯" 

Wait 1  

GoTo ReConnect 

ElseIf ChkNet(201) = -2 Then 

Print "视觉 TCP 通讯错误，其他任务正在使用端口" 

Wait 1  

GoTo ReConnect 

ElseIf ChkNet(201) = -3 Then 

Print "视觉 TCP 通讯错误，未打开端口" 

Wait 1  

GoTo ReConnect  

EndIf 

Do 

  Print #201 , "EXW,1" ,0 ,0 '向 201 端口发送内容 

  Input #201 , CCD_X$,CCD_Y$,CCD_U$   '接收 201端口内容 

Print CCD_X$,",",CCD_Y$,",",CCD_U$   '软件输出接收内容 

Loop 

Fend 
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7.3 Modbus 通讯示例 

 

第 1 步：在设置面板中选择“Modbus通讯”。 

第 2 步：选择需要设置通讯的编号。 

第 3 步：在下方设置栏中点击“启用”并对从站 ID、Modbus类型、端口进行设置。 

第 4 步：点击蓝色“应用”按钮。 

第 5 步：使用上位机/PLC或网络调试助手进行寄存器读写。 

注意：当前 Modbus 通讯方式。控制器作为从站，上位机/PLC 或网络调试助手作为主

    站访问控制器。由外部对控制器寄存器地址进行读写。 

  Modbus通讯读写示例请参考 7.4 网络调试助手。 
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7.4 网络调试助手 

网络调试助手操作应用： 

 

第 1 步：在设置面板中选择“PC和控制器”。 

第 2 步：界面右侧，在通讯设置端进行对调试助手进行配置。协议(服务器/客户端)、
    本地 IP(服务器 IP 地址)、本地端口(0 ~ 65535)、打开/关闭服务器  或   
    连接/断开服务器。 

第 3 步：运行通讯程序进行通讯测试。 

内容输入框：可在输入框内输入需要发送的内容，并选择通讯时所需的起始符、结束符。 

 

注意：所有通讯反馈内容将会在“通讯输出面板中反馈”。 
    请使用调试助手时及时查收面板内容。 

  通讯时注意设定的结束符(CR回车、LF换行、CRLF回车换行) 

 

警告：若调试助手作为客户端连接不存在的服务器时，将会被限制操作。 
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Modbus TCP 客户端操作应用： 

 

第 1 步：在设置面板中选择“PC和控制器”。 

第 2 步：界面右下角设置 Modbus从站的 IP、端口、站号等内容。 

第 3 步：点击蓝色“连接 Modbus服务器”按钮。 

第 4 步：查看“通讯输出面板”是否出现连接服务器成功字样。 

第 5 步：设置读写地址、数据类型、功能、值(按功能选填)等内容。 

第 6 步：点击“触发”按钮，对 Modbus从站寄存器地址进行读写。 

提示：界面右下角中的“地址”，以十进制为单位，非 Modbus报文中的十六进制。 
    系统寄存器十进制地址(0 ~ 1023) 
    用户寄存器十进制地址(1024 ~ 10239) 

注意：所有通讯反馈内容将会在“通讯输出面板中反馈”。 
    请使用调试助手时及时查收面板内容。 
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7.5 硬接线 IO 占位示例 

配置寄存器映射 IO、EIP通讯、ProfiNet通讯时，需要优先配置硬件线 IO接口。否

则将引起系统错误，导致硬接线信号无效，或控制器宕机。 

 

第 1 步：在设置面板中选择“拓展 I/O”。 

第 2 步：选择设置的编号，优先选择“EIO-1”。 

第 3 步：在下方设置栏中通讯方式选择 EthereCAT并输入 DI数量 32，DO数量 32。 

第 4 步：点击蓝色“写入”按钮。 
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7.6 寄存器映射 IO 

配置寄存器映射 IO前请先配置硬接线 I/O占位。否则将引起系统错误，导致硬接线信

号无效，或控制器宕机。硬接线 I/O配置请参考 7.5硬接线 IO占位示例。 

 

第 1 步：在设置面板中选择“拓展 I/O”。 

第 2 步：选择设置的编号，选择非“EIO-1”以外的编号。 

第 3 步：在下方设置栏中，通讯方式选择“寄存器”。并输入需要映射的 DI 数量、

       DO数量。 

第 4 步：将 DI映射的寄存器起始地址和 DO映射的寄存器起始地址隔开，否则导致 DI
      与 DO映射同个地址内容。 

第 5 步：点击蓝色“写入”按钮。 

注意：寄存器映射 DIO的方式为一个寄存器地址对应 16个 DI/DO。 

若映射 AIO时，一个寄存器对应一个 AIO。 

操作方法大致相同，请用户配置时合理分配地址。 
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7.7 EtherNet/IP 通讯设置 

配置 EIP 通讯前请先配置硬接线 I/O 占位。否则将引起系统错误，导致硬接线信号无

效，或控制器宕机。硬接线 I/O配置请参考 7.5硬接线 IO占位示例。 

 

第 1 步：在设置面板中选择“拓展 I/O”。 

第 2 步：选择设置的编号，选择非“EIO-1”以外的编号。 

第 3 步：在下方设置栏中，通讯方式选择“EtherNet/IP适配器”。并输入需要映射

    的 DI数量、DO数量、AI数量、AO数量。 

第 4 步：将 DI映射的起始地址和 DO映射的起始地址隔开，否则导致 DIO与 AIO映射

    同个地址内容。 

第 5 步：点击蓝色“写入”按钮。 

注意：EDS文件中，最大支持 480Byte通讯组。 
    DIO共 1024通道，减去 32硬接线占位剩余 992通道，因此配置 EIP通讯时 DIO
    最大数量为 992。 
    因 992通道/8 bit(1 Byte)为 124，剩余 356Byte可在 AIO中进行配置。 
    一个 AIO通道为 2 Byte，因此配置 EIP通讯时 AIO最大数量一般为 178。 

警告：配置时需要注意将 DIO 的起始地址与 AIO 的起始地址间隔开，否则导致导致

    DIO与 AIO同个地址内容。 
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7.8 固件更新 

 

第 1 步：在设置面板中选择“关于和帮助”。 

第 2 步：点击“固件更新”。 

第 3 步：在弹出的窗口中选择固件包路径。 
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第 4 步：在弹窗询问中点击“确定”。 

 

第 5 步：等待控制器重启完成，固件更新时间大约 5 ~ 8 min请耐心等待。 
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7.9 后台任务 

后台任务，在本软件中简称 bgmain。即为控制器开机完成后自动运行的程序。任务中

执行的内容由用户自行编写。控制器开机完成后是否自动运行程序由用户自行选择。 

开启自动运行后台任务： 

 

后台任务程序示例： 
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注意：bgmain编写完成后需要将程序保存并构建入控制器，否则控制器开机后无法索

    引 bgmain程序。 

警告：bgmain程序文件中禁止使用动作指令以及控制伺服状态。 
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