台 雄 工 业 机 器 人 控 制 系 统         [image: 998cb2495b3119a1c3dc3da6a0f868d]


一、PLC 的使用
1、PLC 名：从系统导出参数到 U 盘，其中 PLC.LAD 为系统使用的 PLC 文件；
2、编辑 PLC：运行本公司专用 PLC 编辑程序 TAIXIONG-PLC.EXE，调入 PLC.LAD， 可以进行编辑；编辑完后保存梯形图和指令表。
3、1000T/M 系统 I/O 接口（共 56x32 点）：
[image: ]

注意：
1、X32-X39、X60-X67 为常闭，且内部为+5V 电源，切勿接入高于+5V 以上的电压；其于为常开。
2、所有输入输出 0V 有效。
3、注意功能不能与原来的 PLC 及系统功能有重复使用的地方。
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二、台雄数控系统PLC内部辅助继电器
1、铣床及加工中心内部辅助继电器的定义：
	序号
	编 号
	名称（功能）
	说	明

	1
	M00
	禁止进给
	当本继电器有效时禁止各轴进给

	
2
	
M01
	
手动状态
	状态继电器，当系统处于手动状态时此继电器有效，反之当此继电器无效是系
统便处于自动状态。

	3
	M02
	刚刚启动
	状态继电器，当系统刚启动时此继电器
有效并保持。

	4
	M03
	禁止程序
	当本继电器有效时禁止程序自动运行。

	5
	M04
	紧急停车
	当本继电器有效时系统处于紧急停车状
态。

	6
	M05
	正在选刀
	状态继电器，当系统处于选刀（刀盘转
动时）状态此继电器有效。

	7
	M06
	正在换刀
	状态继电器，当系统处于换刀（刀具交
换）状态此继电器有效。

	8
	M07
	刀库回零
	当本继电器有效时系统执行刀库回零功
能。

	9
	M08
	进给运行
	状态继电器，当系统坐标轴进给时此继
电器有效。

	10
	M09
	刀套抬起
	当本继电器有效时系统执行刀套抬起功



	
	
	
	能。

	11
	M10
	防护门开
	当本继电器有效时系统处于防护门开状
态。

	
12
	
M11
	
主手抓刀
	状态继电器，当控制机械手动刀库系统处于抓刀（机械手处于扣刀和刀具交换
位置）状态时此继电器有效。

	13
	M12
	机床异常
	状态继电器，当系统急停或驱动报警或
自定义报警或硬限位时此继电器有效。

	14
	M13
	有刀检测
	当本继电器有效时表示换刀位置刀套有
刀具（用于斗笠式刀库）。（输入）

	15
	M14
	主轴定向
	当本继电器有效时系统执行主轴定向功
能。（输出）

	16
	M15
	拉刀检测
	当本继电器有效时表示刀具处于紧刀状
态。（输入）

	17
	M16
	X 正限位
	当本继电器有效时表示 X 轴处于正向硬
限位状态。（输入）

	18
	M17
	X 负限位
	当本继电器有效时表示 X 轴处于负向硬
限位状态。（输入）

	19
	M18
	Y 正限位
	当本继电器有效时表示 Y 轴处于正向硬
限位状态。（输入）

	20
	M19
	Y 负限位
	当本继电器有效时表示 Y 轴处于负向硬
限位状态。（输入）

	21
	M20
	Z 正限位
	当本继电器有效时表示 Z 轴处于正向硬
限位状态。（输入）

	22
	M21
	Z 负限位
	当本继电器有效时表示 Z 轴处于负向硬
限位状态。（输入）

	23
	M22
	A 正限位
	当本继电器有效时表示 A 轴处于正向硬
限位状态。（输入）

	24
	M23
	A 负限位
	当本继电器有效时表示 A 轴处于负向硬
限位状态。（输入）

	25
	M24
	B 正限位
	当本继电器有效时表示 B 轴处于正向硬
限位状态。（输入）

	26
	M25
	B 负限位
	当本继电器有效时表示 B 轴处于负向硬
限位状态。（输入）

	27
	M26
	M01
	M01 指令时此信号有效暂停（输入）

	28
	M27
	C 负限位
	当本继电器有效时表示 C 轴处于负向硬
限位状态。（输入）

	
29
	
M28
	刀架前进/刀套倒下
	当本继电器有效时系统执行刀架前进
（斗笠式刀库）/刀套倒下（转盘式刀库） 功能。（输出）

	
30
	
M29
	刀架后退/刀套抬起
	当本继电器有效时系统执行刀架后退
（斗笠式刀库）/刀套抬起（转盘式刀库） 功能。（输出）



	
31
	
M30
	前进定位/倒下到位
	当本继电器有效时表示刀架前进到位
（斗笠式刀库）/刀套倒下（转盘式刀库） 到位状态。（输入）

	
32
	
M31
	后退定位/抬起到位
	当本继电器有效时表示刀架后退到位
（斗笠式刀库）/刀套抬起（转盘式刀库） 到位状态。（输入）

	33
	M32
	X 驱动报警
	当本继电器有效时表示 X 轴驱动器处于
报警状态。（输入）

	34
	M33
	Y 驱动报警
	当本继电器有效时表示 Y 轴驱动器处于
报警状态。（输入）

	
35
	
M34
	
Z 驱动报警
	当本继电器有效时表示 Z 轴驱动器处于报警状态。（输入）

	36
	M35
	A 驱动报警
	当本继电器有效时表示 A 轴驱动器处于
报警状态。（输入）

	37
	M36
	B 驱动报警
	当本继电器有效时表示 B 轴驱动器处于
报警状态。（输入）

	38
	M37
	C 驱动报警
	当本继电器有效时表示 C 轴驱动器处于
报警状态。（输入）

	
39
	
M38
	
运行（后
	在自动运行过程中，当本继电器有效时程序中“（）”内的程序段将执行，否
则反之。（输入）

	40
	M39
	主轴报警
	当本继电器有效时表示主轴驱动器处于
报警状态。（输入）

	41
	M40
	主轴高档检测
	当本继电器有效时表示主轴处于高档状
态。（输入）

	42
	M41
	主轴低档检测
	当本继电器有效时表示主轴处于低档状
态。（输入）

	43
	M42
	松刀检测
	当本继电器有效时表示刀具处于松刀状
态。（输入）

	44
	M43
	主轴回零
	当本继电器有效时表示主轴处于执行回
零动作完成状态。（输入）

	45
	M44
	冷却过载
	当本继电器有效时表示机床冷却电机处
于过载报警状态。（输入）

	46
	M45
	冷却缺液
	当本继电器有效时表示机床冷却液处于
缺液（液位不够）报警状态。（输入）

	
47
	
M46
	
润滑过载
	当本继电器有效时表示机床润滑电机处于过载报警状态。（输入）

	48
	M47
	润滑缺油报警
	当本继电器有效时表示机床润滑油处于
缺油（油位不够）报警状态。（输入）

	
49
	
M48
	
冷	却
	当本继电器有效时系统执行开冷	却动
作。（输出，用指令 M08/M09 可控制其有效/无效）



	
50
	
M49
	
松紧刀
	当本继电器有效时系统执行松刀具动作。（输出，用指令 M10/M11 可控制其有
效/无效）

	
51
	
M50
	
吹气
	当本继电器有效时系统执行吹气动作。
（输出，用指令 M24/M25 可控制其有效/ 无效）

	
52
	
M51
	
润滑
	当本继电器有效时系统执行润滑动作。
（输出，用指令 M32/M33 可控制其有效/ 无效）

	
53
	
M52
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应的动作。（输出，用指令 M57/ M58 可控
制其有效/无效）

	
54
	
M53/M231
	主轴正转/第二主轴正转
	当本继电器有效时系统执行主轴正转动作。（输出，用指令 M03/M04、M05 可控
制其有效/无效）

	
55
	
M54/232
	主轴反转/第二主轴反转
	当本继电器有效时系统执行主轴反转动作。（输出，用指令 M04/M03、M05 可控
制其有效/无效）

	
56
	
M55
	
主轴停止
	当本继电器有效时系统执行主轴反转动作。（输出，用指令 M05/M03、M04 可控
制其有效/无效）

	

57
	

M56
	

自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应的动作。（输出，用指令 M41/ M42 可控制其有效/无效，有刀库控制时系统 PLC 默认为刀架前进（斗笠式刀库）/刀套倒
下（转盘式刀库）控制）

	

58
	

M57
	

自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应的动作。（输出，用指令 M43/ M44 可控制其有效/无效，有刀库控制时系统 PLC 默认为刀架后退（斗笠式刀库）/刀套抬
起（转盘式刀库）控制）

	
59
	
M58
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应的动作。（输出，用指令 M45/ M46 可控
制其有效/无效）

	
60
	
M59
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应的动作。（输出，用指令 M47/ M48 可控
制其有效/无效）

	
61
	
M60
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应的动作。（输出，用指令 M49/ M50 可控
制其有效/无效）

	
62
	
M61
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应
的动作。（输出，用指令 M51/ M52 可控制其有效/无效）



	
63
	
M62
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应的动作。（输出，用指令 M53/ M54 可控
制其有效/无效）

	
64
	
M63
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应的动作。（输出，用指令 M55/ M56 可控
制其有效/无效）

	65
	M64
	主轴高档
	当本继电器有效时系统执行主轴换高档
动作。（输出）

	66
	M65
	主轴低档
	当本继电器有效时系统执行主轴换低档
动作。（输出）

	67
	M66
	主轴伺服
	当本继电器有效时系统执行主轴切换到
位伺服（置控）制模式。（输出）

	68
	M67
	主轴锁紧
	当本继电器有效时系统控制主轴驱动器
使主轴电机处于上电锁紧状态。（输出）

	69
	M68
	主轴回零
	当本继电器有效时系统执行主轴回零动
作。（输出）

	70
	M69
	转速到位
	当本继电器有效时表示主轴实际转速到
达指令转速度。（输入）

	71
	M70-M79
	备用
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应
的动作。（输入/出）

	
72
	
M80-M95
	0-15 号自定义报警
	当本继电器有效时系统按 PLC 提示相应的报警信息，如果要限制某些动作需编
辑 PLC 程序来实现。（输入）

	73
	M105
	备用
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应
的动作。（输入/出）

	74
	M107-M109
	
	

	75
	M110
	三档输出
	当本继电器有效时系统执行主轴换第三
档动作。（输出）

	76
	M111
	四档输出
	当本继电器有效时系统执行主轴换第四
档动作。（输出）

	77
	M112
	三档检测
	当本继电器有效时表示主轴处于第三档
状态。（输入）

	78
	M113
	四档检测
	当本继电器有效时表示主轴处于第四档
状态。（输入）

	79
	M114
	远程运行
	当本继电器有效时运行程序。（输入）用
外接运行按钮。

	80
	M115
	远程停止
	当本继电器有效时停止程序。（输入）用
外接停止按钮。

	81
	M120
	刀库正转
	当本继电器有效时系统执行刀库正转动
作。（输出）

	82
	M121
	刀库反转
	当本继电器有效时系统执行刀库反转动
作。（输出）

	83
	M122
	程序运行
	状态继电器，当时此继电器有效表示系
统处于程序自动运行状态。



	84
	M123
	程序暂停
	状态继电器，当时此继电器有效表示系
统处于程序暂停状态。

	85
	M124
	主速 0 位
	
主轴档位 4 位编二进值码输出，对应指令 S0-S15。

	86
	M125
	主速 1 位
	

	87
	M126
	主速 2 位
	

	88
	M127
	主速 3 位
	

	89
	M128
	禁止 X 轴
	当本继电器有效时禁止X 轴运动。（输入）

	90
	M129
	禁止 Y 轴
	当本继电器有效时禁止Y 轴运动。（输入）

	91
	M130
	禁止 Z 轴
	当本继电器有效时禁止Z 轴运动。（输入）

	92
	M131
	禁止 A 轴
	当本继电器有效时禁止A 轴运动。（输入）

	93
	M132
	禁止 B 轴
	当本继电器有效时禁止B 轴运动。（输入）

	94
	M133
	禁止 C 轴
	当本继电器有效时禁止C 轴运动。（输入）

	95
	M134
	备用
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应
的动作。（输入/出）

	96
	M135
	备用
	

	97
	M151-M198
	备用
	X151-X198 继电器的上次状态保存继电
器。

	98
	M200
	运行状态
	X 轴正向运行

	99
	M201
	运行状态
	X 轴负向运行

	100
	M202
	运行状态
	Y 轴正向运行

	101
	M203
	运行状态
	Y 轴负向运行

	102
	M204
	运行状态
	Z 轴正向运行

	103
	M205
	运行状态
	Z 轴负向运行

	104
	M206
	运行状态
	A 轴正向运行

	105
	M207
	运行状态
	A 轴负向运行

	106
	M208
	运行状态
	B 轴正向运行

	107
	M209
	运行状态
	B 轴负向运行

	108
	M210
	运行状态
	C 轴正向运行

	109
	M211
	运行状态
	C 轴负向运行

	
	M212
	运行状态
	Xs 轴正向运行

	
	M213
	运行状态
	Xs 轴正向运行

	
	M214
	运行状态
	Ys 轴正向运行

	
	M215
	运行状态
	Ys 轴负向运行

	110
	M212/M824
	回零状态
	X 轴已回零状态/总线系统

	111
	M213/M825
	回零状态
	Y 轴已回零状态/总线系统

	112
	M214/M826
	回零状态
	Z 轴已回零状态/总线系统

	113
	M215/M827
	回零状态
	A 轴已回零状态/总线系统

	
	M828
	回零状态
	B 轴已回零状态/总线系统

	
	M829
	回零状态
	C 轴已回零状态/总线系统

	
	M830
	回零状态
	Xs 轴已回零状态/总线系统

	
	M831
	回零状态
	Ys 轴已回零状态/总线系统
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	114
	M266
	等同 X182
	铣床的-X 键

	115
	M267
	等同 X180
	铣床的+X 键

	116
	M268
	等同 X179
	铣床的-Y 键

	117
	M269
	等同 X178
	铣床的+Z 键

	118
	M270
	等同 X177
	铣床的+4 键

	119
	M271
	等同 X183
	铣床的+Y 键

	120
	M272
	等同 X184
	铣床的-Z 键

	121
	M273
	等同 X185
	铣床的-4 键

	122
	M274
	等同 X181
	铣床的快速叠加键

	
123
	
M250--M265
	
系统内部备用
	M265 有效表刚刚按下复位键，由 NC 层传
递到 PLC 层，需要由 PLC 自行复位该辅助继电器。

	124
	M266--M280
	系统内部备用
	

	
	M281
	
	刚性攻丝提刀继电器

	125
	M250
	系统占用
	卡盘 M10M11 短信号计时使用。

	126
	M251
	系统占用
	顶尖 M51M53 短信号计时使用。

	127
	M266--M274
	系统占用
	用于外接手动输入信号。

	128
	M275:
	系统占用
	解决刚性功丝时主轴传动比为二比一问
题。

	129
	M276
	系统占用
	标志当前处于跟随攻丝状态。

	130
	M277
	系统占用
	有效时表示执行自定义控制程序。

	131
	M278:
	系统占用
	有效时表示执行 Z 轴落差设置功能。

	132
	M218--M233
	系统内部备用
	

	133
	M234--M249
	系统内部备用
	

	134
	M218
	系统占用
	配合 M219 使用。

	135
	M219
	系统占用
	执行紧刀指令 M10 时变为有效，执行松
刀指令 M11 时变为无效。

	136
	M220
	系统占用
	空运行。

	137
	M221
	系统占用
	辅助功能 MST 锁住。

	138
	M222
	系统占用
	系统+5V 电源偏低。

	139
	M223
	系统占用
	系统+24V 电源偏低。

	
	M242
	
	加工中心伺服刀库夹紧松开输出

	
	M243
	
	加工中心伺服刀库夹紧松开到位输入信
号

	140
	M282--M297
	自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应
的动作。（输入/出）



	141
	M298--M313
	自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应
的动作。（输入/出）

	142
	M171/X172
	K1
	K1 上一状态

	143
	M172/X172
	K2
	K2 上一状态

	144
	M173/X173
	K3
	K3 上一状态

	145
	Y78
	K1 灯
	

	146
	Y77
	K2 灯
	

	147
	Y76
	K3 灯
	

	
	M265
	
	复位继电器

	
	M306--M308
	
	1000 简易键盘 K1K2K3

	
	M999
	
	之前为高速

	
	M1014
	
	复位急停降速标志

	
	M1050
	
	置位切换到自动状态

	
	M1069
	
	置位切换到手动状态



2、车床及加工中心内部辅助继电器的定义：
	序
号
	编 号
	名称（功能）
	说	明

	1
	M00
	禁止进给
	当本继电器有效时禁止各轴进给

	
2
	
M01
	
手动状态
	状态继电器，当系统处于手动状态时此继电器有效，反之当此继电器
无效是系统便处于自动状态。

	3
	M02
	刚刚启动
	状态继电器，当系统刚启动时此继
电器有效并保持。

	4
	M03
	禁止程序
	当本继电器有效时禁止程序自动运
行。

	5
	M04
	紧急停车
	当本继电器有效时系统处于紧急停
车状态。

	6
	M05
	正在选刀
	状态继电器，当系统处于选刀（刀
盘转动时）状态此继电器有效。

	7
	M06
	正在换刀
	状态继电器，当系统处于换刀（刀
具交换）状态此继电器有效。

	8
	M07
	备 用
	

	9
	M08
	进给运行
	状态继电器，当系统坐标轴进给时
此继电器有效。

	10
	M09
	备 用
	

	11
	M10
	防护门开
	当本继电器有效时系统处于防护门
开状态。

	12
	M11
	备 用
	

	13
	M12
	机床异常
	状态继电器，当系统急停或驱动报



	
	
	
	警或自定义报警或硬限位时此继电
器有效。

	14
	M13
	备 用
	

	15
	M14
	主轴定向
	当本继电器有效时系统执行主轴定
向功能。（输出）

	16
	M15
	夹紧检测
	当本继电器有效时表示卡盘处于夹
紧状态。（输入）

	17
	M16
	X 正限位
	当本继电器有效时表示 X 轴处于正
向硬限位状态。（输入）

	18
	M17
	X 负限位
	当本继电器有效时表示 X 轴处于负
向硬限位状态。（输入）

	19
	M18
	Y 正限位
	当本继电器有效时表示 Y 轴处于正
向硬限位状态。（输入）

	20
	M19
	Y 负限位
	当本继电器有效时表示 Y 轴处于负
向硬限位状态。（输入）

	21
	M20
	Z 正限位
	当本继电器有效时表示 Z 轴处于正
向硬限位状态。（输入）

	22
	M21
	Z 负限位
	当本继电器有效时表示 Z 轴处于负
向硬限位状态。（输入）

	23
	M22
	A 正限位
	当本继电器有效时表示 A 轴处于正
向硬限位状态。（输入）

	24
	M23
	A 负限位
	当本继电器有效时表示 A 轴处于负
向硬限位状态。（输入）

	25
	M24
	B 正限位
	当本继电器有效时表示 B 轴处于正
向硬限位状态。（输入）

	26
	M25
	B 负限位
	当本继电器有效时表示 B 轴处于负
向硬限位状态。（输入）

	27
	M26
	C 正限位
	当本继电器有效时表示 C 轴处于正
向硬限位状态。（输入）

	28
	M27
	C 负限位
	当本继电器有效时表示 C 轴处于负
向硬限位状态。（输入）

	29
	M28
	备 用
	

	30
	M29
	备 用
	

	31
	M30
	前进到位
	当本继电器有效时表示顶尖前进到
位。（输入）

	32
	M31
	后退到位
	当本继电器有效时表示顶尖后退到
位。（输入）

	33
	M32
	X 驱动报警
	当本继电器有效时表示 X 轴驱动器
处于报警状态。（输入）

	34
	M33
	Y 驱动报警
	当本继电器有效时表示 Y 轴驱动器
处于报警状态。（输入）

	35
	M34
	Z 驱动报警
	当本继电器有效时表示 Z 轴驱动器
处于报警状态。（输入）



	36
	M35
	A 驱动报警
	当本继电器有效时表示 A 轴驱动器
处于报警状态。（输入）

	37
	M36
	B 驱动报警
	当本继电器有效时表示 B 轴驱动器
处于报警状态。（输入）

	38
	M37
	C 驱动报警
	当本继电器有效时表示 C 轴驱动器
处于报警状态。（输入）

	
39
	
M38
	
运行（后
	在自动运行过程中，当本继电器有效时程序中“（）”内的程序段将
执行，否则反之。（输入）

	40
	M39
	主轴报警
	当本继电器有效时表示主轴驱动器
处于报警状态。（输入）

	41
	M40
	主轴高档检
测
	当本继电器有效时表示主轴处于高
档状态。（输入）

	42
	M41
	主轴低档检
测
	当本继电器有效时表示主轴处于低
档状态。（输入）

	43
	M42
	松开检测
	当本继电器有效时表示卡盘处于松
开状态。（输入）

	44
	M43
	主轴回零
	当本继电器有效时表示主轴处于执
行回零动作完成状态。（输入）

	45
	M44
	冷却过载
	当本继电器有效时表示机床冷却电
机处于过载报警状态。（输入）

	
46
	
M45
	
冷却缺液
	当本继电器有效时表示机床冷却液处于缺液（液位不够）报警状态。
（输入）

	47
	M46
	润滑过载
	当本继电器有效时表示机床润滑电
机处于过载报警状态。（输入）

	
48
	
M47
	润滑缺油报警
	当本继电器有效时表示机床润滑油处于缺油（油位不够）报警状态。
（输入）

	
49
	
M48
	
冷	却
	当本继电器有效时系统执行开冷
却动作。（输出，用指令 M08/M09 可控制其有效/无效）

	
50
	
M49
	
卡盘松紧
	当本继电器有效时系统执行卡盘松紧动作。（输出，用指令 M10/M11 可
控制其有效/无效）

	
51
	
M50
	
吹气
	当本继电器有效时系统执行吹气动
作。（输出，用指令 M24/M25 可控制其有效/无效）

	
52
	
M51
	
润滑
	当本继电器有效时系统执行润滑动
作。（输出，用指令 M32/M33 可控制其有效/无效）

	53
	M52
	自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行
相应的动作。（输出，用指令 M57/



	
	
	
	M58 可控制其有效/无效）

	
54
	
M53
	
主轴正转
	当本继电器有效时系统执行主轴正转动作。（输出，用指令 M03/M04、
M05 可控制其有效/无效）

	
55
	
M54
	
主轴反转
	当本继电器有效时系统执行主轴反
转动作。（输出，用指令 M04/M03、M05 可控制其有效/无效）

	
56
	
M55
	
主轴停止
	当本继电器有效时系统执行主轴反
转动作。（输出，用指令 M05/M03、M04 可控制其有效/无效）

	
57
	
M56
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应的动作。（输出，用指令 M41/
M42 可控制其有效/无效。）

	
58
	
M57
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应的动作。（输出，用指令 M43/
M44 可控制其有效/无效。）

	
59
	
M58
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应的动作。（输出，用指令 M45/
M46 可控制其有效/无效）

	
60
	
M59
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行
相应的动作。（输出，用指令 M47/ M48 可控制其有效/无效）

	
61
	
M60
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应的动作。（输出，用指令 M49/
M50 可控制其有效/无效）

	
62
	
M61
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应的动作。（输出，用指令 M51/
M52 可控制其有效/无效）

	
63
	
M62
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行
相应的动作。（输出，用指令 M53/ M54 可控制其有效/无效）

	
64
	
M63
	
自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行相应的动作。（输出，用指令 M55/
M56 可控制其有效/无效）

	65
	M64
	主轴高档
	当本继电器有效时系统执行主轴换
高档动作。（输出）

	66
	M65
	主轴低档
	当本继电器有效时系统执行主轴换
低档动作。（输出）

	67
	M66
	主轴伺服
	当本继电器有效时系统执行主轴切
换到位伺服（置控）制模式。（输出）

	
68
	
M67
	
主轴锁紧
	当本继电器有效时系统控制主轴驱动器使主轴电机处于上电锁紧状
态。（输出）



	69
	M68
	主轴回零
	当本继电器有效时系统执行主轴回
零动作。（输出）

	70
	M69
	转速到位
	当本继电器有效时表示主轴实际转
速到达指令转速度。（输入）

	71
	M70-M79
	备用
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行
相应的动作。（输入/出）

	72
	M80
	刀架电机过
载报警
	当本继电器有效时表示刀架电机处
于过载报警状态。（输入）

	73
	M81
	液压电机过
载报警
	当本继电器有效时表示液压电机处
于过载报警状态。（输入）

	74
	M82
	液压压力报
警
	当本继电器有效时表示处于液压压
力不足报警状态。（输入）

	75
	M83
	液压阻塞报
警
	当本继电器有效时表示处于液压油
路阻塞报警状态。（输入）

	76
	M84
	运屑电机过
载报警
	当本继电器有效时表示运屑电机处
于过载报警状态。（输入）

	
77
	
M85-M95
	
5-15 号自定义报警
	当本继电器有效时系统按 PLC 提示相应的报警信息，如果要限制某些动作需编辑 PLC 程序来实现。（输
入）

	78
	M100
	刀具号 0
	

刀具编码（5 位二进值编码，0-63）。

	79
	M101
	刀具号 1
	

	80
	M102
	刀具号 2
	

	81
	M103
	刀具号 3
	

	82
	M104
	刀具号 4
	

	83
	M105
	备用
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行
相应的动作。（输入/出）

	84
	M107-M109
	备用
	

	85
	M110
	三档输出
	当本继电器有效时系统执行主轴换
第三档动作。（输出）

	86
	M111
	四档输出
	当本继电器有效时系统执行主轴换
第四档动作。（输出）

	87
	M112
	三档检测
	当本继电器有效时表示主轴处于第
三档状态。（输入）

	88
	M113
	四档检测
	当本继电器有效时表示主轴处于第
四档状态。（输入）

	89
	M114
	远程运行
	当本继电器有效时运行程序。（输
入）用外接运行按钮。

	90
	M115
	远程停止
	当本继电器有效时停止程序。（输
入）用外接停止按钮。

	91
	M120
	刀库正转
	当本继电器有效时系统执行刀库正
转动作。（输出）

	92
	M121
	刀库反转
	当本继电器有效时系统执行刀库反
转动作。（输出）



	93
	M122
	程序运行
	状态继电器，当时此继电器有效表
示系统处于程序自动运行状态。

	94
	M123
	程序暂停
	状态继电器，当时此继电器有效表
示系统处于程序暂停状态。

	95
	M124
	主速 0 位
	
主轴档位 4 位编二进值码输出，对应指令 S0-S15。

	96
	M125
	主速 1 位
	

	97
	M126
	主速 2 位
	

	98
	M127
	主速 3 位
	

	99
	M128
	禁止 X 轴
	当本继电器有效时禁止 X 轴运动。
（输入）

	100
	M129
	禁止 Y 轴
	当本继电器有效时禁止 Y 轴运动。
（输入）

	101
	M130
	禁止 Z 轴
	当本继电器有效时禁止 Z 轴运动。
（输入）

	102
	M131
	禁止 A 轴
	当本继电器有效时禁止 A 轴运动。
（输入）

	103
	M132
	禁止 B 轴
	当本继电器有效时禁止 B 轴运动。
（输入）

	104
	M133
	禁止 C 轴
	当本继电器有效时禁止 C 轴运动。
（输入）

	105
	M134
	备用
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行
相应的动作。（输入/出）

	106
	M135
	备用
	

	107
	M151-M198
	备用
	X151-X198 继电器的上次状态保存
继电器。

	108
	M200
	运行状态
	X 轴正向运行

	109
	M201
	运行状态
	X 轴负向运行

	110
	M202
	运行状态
	Y 轴正向运行

	111
	M203
	运行状态
	Y 轴负向运行

	112
	M204
	运行状态
	Z 轴正向运行

	113
	M205
	运行状态
	Z 轴负向运行

	114
	M206
	运行状态
	A 轴正向运行

	115
	M207
	运行状态
	A 轴负向运行

	116
	M208
	运行状态
	B 轴正向运行

	117
	M209
	运行状态
	B 轴负向运行

	118
	M210
	运行状态
	C 轴正向运行

	119
	M211
	运行状态
	C 轴负向运行

	
	M212
	运行状态
	Xs 轴正向运行

	
	M213
	运行状态
	Xs 轴正向运行

	
	M214
	运行状态
	Ys 轴正向运行

	
	M215
	运行状态
	Ys 轴负向运行

	120
	M212/M824
	回零状态
	X 轴已回零状态/总线系统

	121
	M213/M825
	回零状态
	Y 轴已回零状态/总线系统



	122
	M214/M826
	回零状态
	Z 轴已回零状态/总线系统

	123
	M215/M827
	回零状态
	A 轴已回零状态/总线系统

	
	M828
	回零状态
	B 轴已回零状态/总线系统

	
	M829
	回零状态
	C 轴已回零状态/总线系统

	
	M830
	回零状态
	Xs 轴已回零状态/总线系统

	
	M831
	回零状态
	Ys 轴已回零状态/总线系统

	124
	M266
	等同 X182
	车床的+Z 键

	125
	M267
	等同 X180
	车床的-Z 键

	126
	M268
	等同 X179
	车床的+C 键

	127
	M269
	等同 X178
	车床的-X 键

	128
	M270
	等同 X177
	车床的+A 键

	129
	M271
	等同 X183
	车床的-C 键

	130
	M272
	等同 X184
	车床的+X 键

	131
	M273
	等同 X185
	车床的-A 键

	132
	M274
	等同 X181
	快速叠加“	”键

	
133
	
M250--M265
	系统内部备用
	M265 有效表刚刚按下复位键，由 NC 层传递到 PLC 层，需要由 PLC 自行
复位该辅助继电器。

	134
	M266--M281
	系统内部备
用
	

	
	M281
	
	刚性攻丝提刀继电器

	135
	M250
	系统占用
	卡盘 M10M11 短信号计时使用。

	136
	M251
	系统占用
	顶尖 M51M53 短信号计时使用。

	137
	M266--M274
	系统占用
	用于外接手动输入信号。

	138
	M275:
	系统占用
	解决刚性功丝时主轴传动比为二比
一问题。

	139
	M276
	系统占用
	标志当前处于跟随攻丝状态。

	140
	M277
	系统占用
	有效时表示执行自定义控制程序。

	141
	M278:
	系统占用
	有效时表示执行 Z 轴落差设置功
能。

	142
	M218--M233
	系统内部备
用
	

	143
	M234--M249
	系统内部备
用
	

	144
	M218
	系统占用
	配合 M219 使用

	145
	M219
	系统占用
	执行紧刀指令 M10 时变为有效，执
行松刀指令 M11 时变为无效。



	146
	M220
	系统占用
	空运行

	147
	M221
	系统占用
	辅助功能 MST 锁住。

	148
	M222
	系统占用
	系统+5V 电源偏低。

	149
	M223
	系统占用
	系统+24V 电源偏低。

	150
	M282--M297
	自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行
相应的动作。（输入/出）

	151
	M298--M313
	自定义
	当本继电器有效时系统按 PLC 执行
相应的动作。（输入/出）。

	
	M299-M313
	
	M41--M44 的保存

	152
	M171/X171
	K1
	K1 上一状态

	153
	M172/X172
	K2
	K2 上一状态

	154
	M173/X173
	K3
	K3 上一状态

	155
	Y78
	K1 灯
	

	156
	Y77
	K2 灯
	

	157
	Y76
	K3 灯
	

	
	M265
	
	复位继电器

	
	M306--M308
	
	1000 简易键盘 K1K2K3

	
	M999
	
	之前为高速

	
	M1014
	
	复位急停降速标志

	
	M1050
	
	置位切换到自动状态

	
	M1069
	
	置位切换到手动状态


机器人专用继电器：
1、坐标系切换辅助继电器 M1056---M1060；
2、主轴的倍率波段开关辅助继电器 M258-M259-M260-M261；
M1025: 主轴倍率上调； M1023: 主轴倍率 100%； M1024: 主轴倍率下调。3、起弧检测辅助继电器
M71 有效表起弧成功，M71 无效表灭弧成功。
起弧检测输入点为：X0。只有当 X0 信号保持一段参数设置时间后（PLC 中可以修改此时间），辅助继电器 M71 才会发生相应的变化。
4、起弧控制辅助继电器
M56 有效表起弧，M56 无效表灭弧。
再现编程指令为：M71 起弧，M70 灭弧。起弧控制输出点为：Y16。             5、送退丝辅助继电器
示教送丝辅助继电器：M53。

示教退丝辅助继电器：M54。停止送退辅助继电器：M55。
再现编程指令为：M3 送丝，M4 退丝，M5 停止。输出点为：Y14 送丝，Y13 退丝，Y12 停止。
6、输出点
Y106 定义为：BELL 蜂鸣器，每按一次按键输出 0.3S（高电平），报警时长有效；
输出点 Y107 定义为：ARLM 报警信号，报警时输出高电平;



总线 PowerLink 或 etherCAT 总线继电器使用：
32 个辅助继电器M282--M297; M298--M313 作为用户自由使用的备用继电器。
辅助继电器 M298--M313 的状态可断电保存(针对具有铁电的系统)。PowerLink 或 etherCAT 总线，M282--M289 分别指示站号 1--8 共八个从站的连接状态，有效表连接正常，无效表没有连接上去。
总线系统添加辅助继电器：M314--M329; M330--M345; M346--M361; M362--M377。


















定义用。

M314:  第 6 轴驱动报警。M315:  第 7 轴驱动报警。M316:  第 8 轴驱动报警。M317: 数控系统准备好时为有效M318:  第 6 轴禁止运行。M319:  第 7 轴禁止运行。M320:  第 8 轴禁止运行。M321: 备用。
M322: 第 6 轴正限位报警。M323: 第 7 轴正限位报警。M324: 第 8 轴正限位报警。M325: 备用。
M326: 第 6 轴负限位报警。M327: 第 7 轴负限位报警。M328: 第 8 轴负限位报警。M329: 备用。
M330--M345; M346--M361; M362--M377 辅助继电器为用户自

系统状态辅助继电器：M800--M831 功能说明:
M800--为系统备用 (注意：对于 S3C2410 或 S3C2416 主板的系统定义为第 5 轴是否已回零状态)
M801--正在执行回零 Home
M802--单段模式(自动时表自动单段状态，手动时表手动增量或手摇
脉冲状态)

M803--仿真运行模式
M804--手动增量或手轮模式 0.1
M805--手动增量或手轮模式 0.01
M806--手动增量或手轮模式 0.001 M807--手动模式
M808--手轮模式M809--自动模式M810--MDI 模式
M811--诊断模式M812--参数模式M813--程序模式
M814--离系统使用期限到期小于或等于 5 天时有效M815--系统使用期限已到有效
M816--手轮当前轴 D0 位M817--手轮当前轴 D1 位M818--手轮当前轴 D2 位
X 轴的 M818,M817,M816 状态分别为：0,0,1 Y 轴的 M818,M817,M816 状态分别为：0,1,0 Z 轴的 M818,M817,M816 状态分别为：0,1,1 4 轴的 M818,M817,M816 状态分别为：1,0,0
5 轴的 M818,M817,M816 状态分别为：1,0,1
6 轴的 M818,M817,M816 状态分别为：1,1,0
7 轴的 M818,M817,M816 状态分别为：1,1,1
8 轴的 M818,M817,M816 状态分别为：0,0,0
M819--正在执行程序回零点
M820--机器人系统处于远程运行模式M821--为系统备用
M822--为系统备用M823--为系统备用
M824--M831 为 1--8 轴的是否已回零状态M200--M215 为 1--8 轴的运行方向状态:
M200: X+；M201: X-；M202: Y+；M203: Y-；M204: Z+；M205: Z-； M206: A+；M207: A-；
M208: B+；M209: B-；M210: C+；M211: C-；M212: XS+；M213: XS-； M214: YS+；M215: YS-。
(注意：对于 S3C2410 或 S3C2416 主板的系统 M212/M213/M214/M215 定义为第 1-4 轴是否已回零状态)

三、PLC 功能功能模块

3.1 计数器、定时器指令
计数器共 16 个(C0-C15)，定时器 80 个(T1-T79)，10ms 通用定时器有T0---3,T16---31 ； 10ms 积 算 有 T4---7,T32---47 ； 1s 通 用 定 时 器 有

T8---11,T48---63；1s 积算有 T12---15,T64---79。
3.2 基本指令
[image: ]1、--[/]: [基本指令]：取反输出线圈。
当 X00 无效是 Y00 输出信号。
当 X00 有效 Y00 输出信号无效。
2、--[U]: [基本指令]: 上升沿输出线圈。
[image: ]
当 X01 从无效到有效上升沿时输出 Y02.
3、--[D]: [基本指令]: 下降沿输出线圈。
[image: ]
当 X02 从有效到无效下降沿时输出 Y03。
[image: ]4、-- [US]: [基本指令]: 上升沿置位线圈。
当 X03 从无效到有效上升沿时将置位 Y04。

5、-- [DS]: [基本指令]: 下降沿置位线圈。
[image: ]
当 X04 从有效到无效下降沿时置位 Y05。
[image: ]6、-- [UR]: [基本指令]: 上升沿复位线圈。
当 X05 从无效到有效上升沿时将复位 Y06。
7、-- [DR]: [基本指令]: 下降沿复位线圈。
[image: ]
当 X06 从有效到无效下降沿时将复位 Y07。
3.2 逻辑运算功能块规则定义：
特别注意：1、参数 C 始终为地址。
2、常数的取值范围为 0---255。
1、CMP: 数据比较。

控制条件:
0 表 8 位数据，参数 A 和参数 B 均为地址；
1 表 16 位数据，参数 A 和参数 B 均为地址；
2 表 8 位数据，参数 A 为地址, 参数 B 为常数；
3 表 16 位数据，参数 A 为地址, 参数 B 为常数；
4 表 8 位数据，参数 A 为常数, 参数 B 为地址；
5 表 16 位数据，参数 A 为常数, 参数 B 为地址；
8 表参数 A 和参数 B 均为常数；
16 表参数 A 和参数 B 均为宏变量代号，0--99 对应宏变量#900--#999。
48 表参数 A 和参数 B 均为宏变量代号，0--99 对应宏变量#900--#999（总线系统有效）。
当参数 A>=参数 B 时，参数 C 对应的 M 辅助继电器被设置为有效； 当参数 A<参数 B 时，参数 C 对应的 M 辅助继电器被设置为无效。运算规则:
当参数 A>参数 B 时，赋值参数 C(低 3 位)等于 1； 当参数 A=参数 B 时，赋值参数 C(低 3 位)等于 2； 当参数 A<参数 B 时，赋值参数 C(低 3 位)等于 4。
当控制条件在原数值的基础上加上 32 时，运算规则变为:
[image: ]当参数 A>=参数 B 时，参数 C 对应的 M 辅助继电器被设置为有效； 当参数 A<参数 B 时，参数 C 对应的 M 辅助继电器被设置为无效。例 1:
例 2:
[image: ]
控制条件为 0，参数 A 为地址，参数 B 为地址。
当 X10 有效，A 参数= 01000101，B 参数=00010010，比较结果 A>B 及将
R103 赋值，如果 R103 本来值为 0，现赋值后为 R103=00000001。例 2:
控制条件为 1，参数 A 为地址，参数 B 为地址。
当 X10 有效，A 参数= 0000010110100001，B 参数=0000010110100000，比
较结果 A>B  及将 R103  赋值，如果 R103  本来值为 0 ，现赋值后为 
R103=000000000000001。
控制条件设为 48，
参数 A 和参数 B 均为宏变量代号，0--99 对应宏变量#900--#999。当参数 A>=参数 B 时，参数 C 对应的 M 辅助继电器被设置为有效；
当参数 A<参数 B 时，参数 C 对应的 M 辅助继电器被设置
为无效。

2、MOV: 数据移动。控制条件:
0 表 8 位，参数 A 和参数 B 均为地址；
1 表 16 位，参数 A 和参数 B 均为地址；
2 表 8 位，参数 A 为地址,  参数 B 为常数；
3 表 16 位，参数 A 为地址, 参数 B 为常数。运算规则:
将参数 B 赋给参数 A。参数 A 始终为地址。
[image: ]
控制条件为 2，参数 A 为地址，参数 B 为常数。
当 X03 有效，B 参数=7，及 00000111，将传送给 A 参数=R105，及 R105=00000111。

3、BIT: 数据位运算。
控制条件: 由二位数组成。左边一位数：
1 表逻辑与；
2 表逻辑或；
3 表逻辑异或；
4 表逻辑非。将 A 非后直接赋值给 C，与 B 参数无关。
5 表左移。
6 表右移。 右边一位数：
0 表 8 位数据，参数 A 和参数 B 均为地址；
1 表 16 位数据，参数 A 和参数 B 均为地址；
2 表 8 位数据，参数 A 为地址,  参数 B 为常数；
3 表 16 位数据，参数 A 为地址,  参数 B 为常数；
4 表 8 位数据，参数 A 为常数,  参数 B 为地址；
5 表 16 位数据，参数 A 为常数,  参数 B 为地址；
8 表参数 A 和参数 B 均为常数。
例如：控制条件等于 305 表示：16 位数据逻辑异或,参数 A 为常数,参数 B 为地址。
运算规则:
（1） [image: ]逻辑与:	参数 C = (参数 A & 参数 B) 。
当 M77 有效时，控制条件为 10，表示逻辑与，参数 A 和参数 B 都为地址。当 A 参数为地址 10=10000111，B 参数为地址 12=01100001，C 参数为地址15=00000001。

（2） 逻辑或:	参数 C = (参数 A | 参数 B) 。

[image: ]
当 M77 有效时，控制条件为 20，表示逻辑或，参数 A 和参数 B 都为地址。当 A 参数为地址 10=10000111，B 参数为地址 12=01100001，C 参数为地址15=11100111。

（3） [image: ]逻辑异或: 参数 C = (参数 A ^ 参数 B)  。
当 M77 有效时，控制条件为 30，表示逻辑异或，参数 A 和参数 B 都为地址。当 A 参数为地址 10=10000111，B 参数为地址 12=01100001，C 参数为地址15=11100110。

（4） [image: ]逻辑非:	参数 C = (~  参数 A)  。
当 M77 有效时，控制条件为 40，表示逻辑非，参数 A 为地址。当 A 参数为地址 10=10000111， C 参数为地址 15=01111000。

（5） [image: ]左移:	参数 C = (参数 A << 参数 B)  。(参数B 指定左移的位数)。
当 M77 有效时，控制条件为 50，表示逻辑左移，参数 A 和参数 B 都为地址。当 A 参数为地址 10=10000111，B 参数为地址 11=00000011，C 参数为地址15=00111000。

（6） [image: ]右移:	参数 C = (参数 A >> 参数 B)  。(参数B 指定右移的位数)。
当 M77 有效时，控制条件为 50，表示逻辑右移，参数 A 和参数 B 都为地址。当 A 参数为地址 10=10000111，B 参数为地址 11=00000011，C 参数为地址15=00010000。

4、 ADD: 数据相加。控制条件:
0 表 8 位数据，参数 A 和参数 B 均为地址；
1 表 16 位数据，参数 A 和参数 B 均为地址；
2 表 8 位数据，参数 A 为地址,  参数 B 为常数；
3 表 16 位数据，参数 A 为地址,  参数 B 为常数；

4 表 8 位数据，参数 A 为常数,  参数 B 为地址；
5 表 16 位数据，参数 A 为常数,  参数 B 为地址；
8 表参数 A 和参数 B 均为常数。运算规则:
[image: ]参数 C = 参数 A +  参数 B。
当 M71 有效时，控制条件为 0，参数 A 和参数 B 都为地址。当 A 参数为地址 23=10000111，B 参数为地址 34=01100001，C 参数为地址 32=11101000。

5、SUB: 数据相减。控制条件:
0 表 8 位数据，参数 A 和参数 B 均为地址；
1 表 16 位数据，参数 A 和参数 B 均为地址；
2 表 8 位数据，参数 A 为地址,  参数 B 为常数；
3 表 16 位数据，参数 A 为地址,  参数 B 为常数；
4 表 8 位数据，参数 A 为常数,  参数 B 为地址；
5 表 16 位数据，参数 A 为常数,  参数 B 为地址；
8 表参数 A 和参数 B 均为常数。运算规则:
[image: ]参数 C = 参数 A -  参数 B。
当 X22 有效时，控制条件为 0，参数 A 和参数 B 都为地址。当 A 参数为地址 30=10100000，B 参数为地址 11=01100000，C 参数为地址 45=01000000。

6、MUL: 数据相乘。控制条件:
0 表 8 位数据，参数 A 和参数 B 均为地址；
1 表 16 位数据，参数 A 和参数 B 均为地址；
2 表 8 位数据，参数 A 为地址,  参数 B 为常数；
3 表 16 位数据，参数 A 为地址,  参数 B 为常数；
4 表 8 位数据，参数 A 为常数,  参数 B 为地址；
5 表 16 位数据，参数 A 为常数,  参数 B 为地址；
8 表参数 A 和参数 B 均为常数。运算规则:
[image: ]参数 C = 参数 A X  参数 B。
当 M70 有效时，控制条件为 0，参数 A 和参数 B 都为地址。当 A 参数为地址 10=10100111，B 参数为地址 20=00000101，C 参数为地址 15=01000011。

7、 DIV: 数据相除。控制条件:
0 表 8 位数据，参数 A 和参数 B 均为地址；
1 表 16 位数据，参数 A 和参数 B 均为地址；
2 表 8 位数据，参数 A 为地址,  参数 B 为常数；
3 表 16 位数据，参数 A 为地址,  参数 B 为常数；
4 表 8 位数据，参数 A 为常数,  参数 B 为地址；
5 表 16 位数据，参数 A 为常数,  参数 B 为地址；
8 表参数 A 和参数 B 均为常数。运算规则:
[image: ]参数 C = 参数 A /  参数 B。
当 X00 有效时，控制条件为 0，参数 A 和参数 B 都为地址。当 A 参数为地址 1=10100111，B 参数为地址 2=00000101，C 参数为地址 111=00100001。
3.3 流程控制功能块
1、END1 : [流程控制功能块] :第 1 级结束。
[image: ]END1 前面的 plc 为高速级扫描，每个扫描周期为 8ms。

2、END2 : [流程控制功能块] :第 2 级结束。
END2 前面的 plc 为低速级扫描，每个扫描周期为 100ms。
[image: ]

3、LABL : [流程控制功能块] :位置标号。
在梯形图中指定一标记号，即 JMPB 指定跳转的目的位置，一个 LABL 标号。例：
[image: ]
LABL 标号参数设置 1-9999。

4、JUMP : [流程控制功能块]：条件或无条件跳转。
立即将程序转移到标号设置的程序位置处执行。具有以下特点，多条跳转可使用同一标号；禁止跳过 END1 和 END2；禁止跳出子程序；可向前跳转也可向后跳转。
例 1：
[image: ]
控制条件

当 M78 无效，不跳转，执行 JUMP 后的下一条语句。
当 M78 有效，跳转到指定的标记号后，执行标记号后的下一条指令。
[image: ]JUMP 跳转标号参数设置 1-9999。例 2：
说明：当 X11 有效时，执行跳转过 45-49 行，直接执行 51 行。当 X11 无效时，直接向后执行 45 行。
5、CALL : [流程控制功能块]：条件或无条件调用子程序。
[image: ]调用指定子程序，具有下面的特点，多条调用指令可调用同一个子程序；调用指令可嵌套；不能在第一级程序中调用子程序；子程序必须在 END2 后编写。例 1：
说明：当 M72 有效时，执行调用指定子程序号（如 CALL	16）的子程序。当 M72 无效时，执行 CALL 后的下一条指令。
6、SP	: [流程控制功能块] 子程序开始。
7、SPE	: [流程控制功能块] 子程序结束。
SP 用来生成一个子程序，子程序的号作为子程序的名称，SPE 作为子程序结束的标记。当指令被执行时，控制将返回到调用子程序的主程序中，SP 和 SPE 来指定子程序的范围。使用子程序必须在 END2 后编写。
[image: ][image: ]例 1：

如下面 SP16 子程序。例 2：

[image: ]
说明：当 M288 有效时，执行调用子程序 SP16。当 M288 无效时，不执行调用子程序 SP16。

8、RETN : [流程控制功能块]子程序返回。
当条件满足执行调用子程序时，子程序中返回 RETN 条件满足，直接返回到主程序中。
[image: ]当条件满足执行调用子程序时，子程序中返回 RETN 条件不满足，将执行完调用的子程序，再返回到主程序中。
说明：当 X11 有效时，执行调用子程序 SP22；当子程序中 M285 有效则 RETN
条件满足，直接返回到主程序中，执行 13 行 。
当 X11 有效时，执行调用子程序 SP22；当子程序中 M285 无效则 RETN 条

件不满足，执行子程序 18 行到子程序结束，再返回主程序。
4.4 参数的地址一览表：
1、输入输出点参数地址定义：
	参数地址定义
	参数

	1
	X0-X7。

	2
	X8-X15。

	3
	X16-X23。

	4
	X24-X31。

	7
	X50-X57。

	8
	X58-X65。

	9
	X66-X73。

	10
	X74-X81。

	13
	X151-X158。

	14
	X159-X166。

	15
	X167-X174。

	16
	X175-X182。

	17
	X183-X190。

	18
	X191-X198。

	31
	X200-X207。

	32
	X208-X208。

	51
	Y0-Y7。

	52
	Y8-Y15。

	53
	Y16-Y23。

	54
	Y24-Y31。

	55
	Y50-Y57。

	57
	Y71-Y78。

	58
	Y79-Y80。


2、辅助继电器参数地址定义：
	参数地址定义
	参数

	101
	M0--M7。

	102
	M8--M15。

	103
	M16--M23。

	104
	M24--M31。

	105
	M32--M39。

	106
	M40--M47。

	107
	M48--M55。

	108
	M56--M63。

	109
	M64--M71。

	110
	M72--M79。

	111
	M80--M87。

	112
	M88--M95。

	113
	M100--M107。



	114
	M108--M115。

	115
	M120--M127。

	116
	M128--M135。

	117
	M200--M207。

	118
	M208--M215。

	119
	M250--M257。

	120
	M258--M265。

	121
	M266--M273。

	122
	M274--M281。

	123
	M218--M225。

	124
	M226--M233。

	125
	M234--M241。

	126
	M242--M249。

	127
	M282--M289。

	128
	M290--M297。

	129
	M298--M305。

	130
	M306--M313。

	131
	M800--M807。

	132
	M808--M815。

	151
	刀具总数。

	153
	当前刀套号。

	155
	目标刀套号。


注意：
1、对于奇数地址，可以用于 8 位参数，也用于 16 位参数；
2、但对于偶数地址，只能用于 8 位参数，不能用于 16 位参数。
3、对于 16 位的奇数地址，实际上包含了该奇数地址和后一个偶数地址的参数。
4、常数最多为 8 位数。
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