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本文介绍如何建立 TwinCAT3 和 AMC 驱动器的 EtherCAT 通讯，并通过 NC 功能和

PLC 功能实现运动控制。

注：在进行通讯测试之前，需要先通过驱动器调试软件正常驱动电机。

一、测试工具

1、AMC EtherCAT 驱动器型号：FE060-5-EM；

2、 安装有 TwinCAT3 的电脑，安装包版本：TC31-Full-Setup.3.1.4016.12;

二、接线

通过网线连接驱动器的 EtherCAT 口和电脑的网口；

三、参数配置

1、驱动器通讯参数设置

（1）、将“Command Source”设置为“Communication Channel”；
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（2）、设置 6060 的上电初始值为 1，即 Profile Position 模式；

（3）、RPDO 和 TPDO 的设置保持默认；

到此，驱动器通讯参数设置完成，重启驱动器，以“Read-Only”的方式连接驱动

器，以便在 EtherCAT 通讯时，监控驱动器的状态。 ；
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2、TwinCAT3 设置

（1）、安装驱动器的 XML 文件

将“AMC_FP_01.00.01.00.xml”和“AMC_FP_Dict.xml”复制到 TwinCAT3 安装路径

下的“EtherCAT”文件夹里；
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（2）、打开 TwinCAT3 软件，新建命名新的项目；

（3）、 安装 EtherCAT 驱动

点击“ ”菜单下的“ ”；
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选中电脑的有线网卡，点击“ ”，如下图所示，EtherCAT 驱动已

成功安装；

（4）、将 TwinCAT3 切换到“Config”模式；
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（5）、扫描 EtherCAT 从站

点击“I/O”—“Dvices”—“Scan”；

点击“ ”；
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选择使用的有线网卡，点击“ ”；

点击“ ”；

点击“ ”，将扫描到的从站自动链接到 NC；
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点击“ ”；

此时，在 TwinCAT3 中出现了两台挂载在 EtherCAT 总线上的驱动器，并自动新建链接了两

个 NC 轴；
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将 TwinCAT3 切换到“Start/Restart”模式；

下图为 TPDO 的配置；
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下图为 RPDO 的配置；

下图为 TPDO 和 RPDO 所映射驱动器的值，表示 TwinCAT3 和驱动器的 EtherCAT 通信已

成功建立；
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（6）、NC 轴配置

①、设置电机的分辨率，本次测试所用电机的反馈装置为 2000 线的增量编

码器经过驱动器 4 倍频后，电机旋转一圈，反馈脉冲数变化 8000 个脉冲；

“Motion”—“NC-Task1 SAF”—“Axes”—“Axis 1”—“Enc”—“Parmeter”

②、运行相关参数设置，测试电机额定转速 3000rpm=50rev/s

NC 轴配置中的单位 mm 等同于 rev，即 mm=rev，mm/s=rev/s，mm/s²=rev/s²

“Motion”—“NC-Task1 SAF”—“Axes”—“Axis 1”—“Parmeter”；
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Reference Velocity：参考速度

Maximum Velocity：最大速度

Manual Velocity（Fast）：手动快速

Manual Velocity（Slow）：手动慢速

Jog Increment（Forward）：正向寸动增量

Jog Increment（Backward）：反向寸动增量

Acceleration：加速度

Deceleration：减速度

Jerk：加加速度
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Position Lag Monitoring、Position Range Monitoring 和 Target Position Monitoring

均设置为 OFF，关闭位置误差监控；

Axis2 和 Axis1 设置参数相同；

完成上述设置后，点击“TwinCAT”菜单下的“Activate Configuration”；

点击“ ”；
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点击“ ”；

3、NC 轴在线测试

“Motion”—“NC-Task1 SAF”—“Axes”—“Axis 1”—“Online”；
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（1）、禁/使能控制，点击“ ”，再点击“ ”，电机使能；

再点击“ ”，去掉“Controller”的复选框，再点击“ ”，电机禁能；

（2）、点动测试

使 用 “ ” 进 行 正 反 转 点 动 测 试 ， 转 速 快 慢 取 决 于

“ ”和“ ”；

（3）、单步运动测试

设定目标位置和目标速度，点击“ ”，电机即开始运行；
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（4）、在“ ”中，也可以选择更多的运动测试模式；

到这里，已经可以测试 AMC EtherCAT 驱动器，下面我们来使用 PLC 控制 AMC EtherCAT

驱动器。
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四、通过 PLC 程序控制伺服轴

1、新建并命名程序，点击“ ”，右键选择“ ”，

2、添加库文件 Tc2_MC2

点击“ ”
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找到“ ”，点击“ ”；

3、 在“ ”中，编写程序

新建轴变量“M1”，新建使能模块“MC_Power”，新建使能信号“Enable_M1”;

将轴 M1 链接到 NC 轴，先点击“ ”，然后根据图示操作；
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链接完成后，再次点击“ ”；

登录到 PLC；
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启动 PLC；

启动完成后，通过 PLC 程序使能电机；
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将“TRUE”写入“Enable_M1”，电机使能；写入“FALSE”，电机禁能；

到现在，我们已经可以通过 PLC 程序来控制驱动器了。
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五、TPDO 和 RPDO 配置

1、在驱动器调试软件的“Network—RPDO 和 Network—TPDO”菜单中，根据需要

添加相应的 PDO；添加完后，保存到驱动器，并重启；

2 、 单 击 选 中 “ ” 点 击

“ ”，即可上载驱动器中 TPDO 的设置， RPDO 同理操

作；


