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1 概述 
PMC 系列控制器提供离线编程功能，本文档用于描述离线编程的使用方法和一般规则，以及

常见问题和解决方式。 

 

2 相关定义 

2.1 什么是离线编程功能 
PMC 系列控制器提供了简单易用的离线编程功能，所谓离线编程功能是指用户将自己的逻

辑程序和流程写入控制器中，保存后断开与上位机的通讯连接，通过上电执行或 I/O状态变化去

触发和停止程序，这非常适合一些简单应用或固定逻辑的应用场景，可省去昂贵的上位机成本和

繁琐的通讯编程。 

 

2.2 加载和保存 
在被控制器自动执行前，离线程序必须通过调试工具软件烧录到控制器的 EEPROM 中。用

户也可以将程序保存到电脑主机上进行备份或者发送给其他用户加载使用。 

在离线程序中设定的配置将不会被掉电保存，这并不影响程序的正常运行，因为整个离线

程序都会被保存到 EEPROM 中，即使离线自动执行被禁止，这些程序仍然可以被正确读出。 

 

2.3 模式切换 
当离线自动执行被使能后，在线命令仍然会被响应，但是不推荐同时使用两种模式来操作控

制器，除非能够确保配置或命令没有冲突。 

在调试工具软件进入到离线编程界面时，离线自动执行将被禁止。 

 

3 用户指令集 
转动相关命令 

命令名称 选项 数据 数据范围 说明 

设定细分数 无 0-128 以内 0-128 设定细分，只能是 2 的 N 次方 

设定加（减）速

度 

无 0 到 5 之间整数 0-5 设定加（减）速度系数，见手册说明，数值越高，加速时

间越短 

设定转动方向 无 0 or 1 0-1 设置转动方向： 0 正转；1 反转 

设定转动速度 无 数据范围内的

值 

100-15600 设定速度，单位：脉冲数/秒 速度和细分相关，如 16 细分

下，3200 为 1r/s 即 60rpm 

进入或退出速

度模式 

进入速度模式

退出速度模式 

0 0-0 进入速度模式并启动；  退出速度模式并停止 

转动给定步数 高 16 位 

低 16 位 

数据范围内的

值 

0-65535 转动位移设置位移值和细分数相关，如 16 细分下，3200

为一圈；当步进长度超过 65535 时，必须首先设置高 16 位 

等待条件 等待步进完成 0 0-0 在转动给定步数命令之后必须加载一条等待完成指令 

EXT 紧急停止端口（限位开关端口）操作指令 

命令名称 选项 数据 数据范围 说明 
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设置外部停止触

发方式 

无 0 或 1 或 2 或 3 0-3 EXT1 和 EXT2 是控制器的两个限位开关接入端口，该功能确

定是上升沿有效还是下降沿有效 

0：表示 EXT1 和 EXT2 下降沿触发有效     

1：表示 EXT1 上升沿触发有效，EXT2 下降沿触发有效     

2：表示 EXT2 上升沿触发有效，EXT1 低电平触发有效     

3：表示 EXT1 和 EXT2 均是高电平触发有效 EXT2 低电平触

发有效 

设置外部紧急停

止使能 

无 0 或 1 或 2 或 3 0-3 EXT1 和 EXT2 是控制器的两个限位开关接入端口，该功能选

择端口是否使能 

0：表示 EXT1 和 EXT2 均不使能 

1：表示 EXT1 使能，EXT2 不使能 

2：表示 EXT2 使能，EXT1 不使能 

3：表示 EXT1 和 EXT2 都使能 

输入输出端口操作指令    

命令名称 选项 数据 数据范围 说明 

端口输出 端口输出 4~8 0 或 1 0-1 

 

选项控制哪个端口输出 

数据 0 表示低电平，1 表示高电平 

等待条件 等待输入端口

1~5 

选项用于选择

哪个输入端口 

0 或 1 0-1 

 

若使用等待语句，程序在一直停留在该行，直到等到条件

满足后才会执行下一行语句 

0 表示低电平，1 表示高电平 

比较 比较输入端口

1~5 

选项用于选择

哪个输入端口 

0 或 1 0-1 

 

若使用比较语句，程序会做一次比较，比较之后将结果保

存并继续执行下一条语句，比较语句之后通常会跟一条相

等跳转或不相等跳转命令 

0 表示低电平，1 表示高电平 

举例：比较输入端口 1=0 表示该行指令为比较端口 1 是否

是低电平 

设置 GPI1 复位

停止功能 

使能 GPI1 复位

停止 

禁止 GPI1 复位

停止 

n(n=0~100 之间

数值) 

0-100 

 

使能 GPI1 复位停止，将 GPI1 端口用于外部急停复位输入

口，此时内部上拉使能，当 GPI1 上检测到上升沿时，停止

当前马达操作，并跳转到指定语句 

 

设置 GPI2 暂停

功能 

使能 GPI2 暂停

功能 

禁止 GPI2 暂停

功能 

0 0-0 

 

GP12 位暂停/启动开关接口，将 GPI2 端口用于外部暂停输

入口，此时内部上拉使能，当 GPI2 上检测到上升沿时，暂

停或启动下一条语句的执行 

逻辑跳转操作 

命令名称 选项 数据 数据范围 说明 

无条件跳转 无 n(n 是 0-100 之

间整数) 

0-100 将程序跳转至第 n 行继续执行 

相等跳转 无 n(n 是 0-100 之

间整数) 

0-100 通常应用于比较命令之后，比较的结果若是相等，则跳转

至第 n 行继续执行 

不相等跳转 无 n(n 是 0-100 之

间整数) 

0-100 不相等跳转至第 n 行继续执行 

计数器操作 

命令名称 选项 数据 数据范围 说明 

内部计数器累加 无 0 0-0 内部计数器 1（或内部计数器 2）每次累加 1 

类似于 i++，记录程序执行次数 

比较 比较内部计数

器 1 

n （n=0 到 65535

之间数值） 

 

65535 比较内部计数器 1（或内部计数器 2）是否等于设定值 

类似判断 i 是否等于 n 

内部计数器清零 无 0 0-0 内部计数器 1（或内部计数器 2）清零，设置初始值 
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4 使用流程 
以PMC006为例，操作流程如下： 

打开调试软件 --- 打开串口连接---扫描站点 --- 站点区选中所需操作站点 --- 切换到

离线编程选项卡 --- 进入到离线编程界面，按逻辑顺序编制程序或加载已经编制的程序 --- 编

制完成后，写入命令到buffer ---写命令到EEPROM ---打开离线执行 --- 断电 ---连接外部触

发信号或传感器 ---重新上电。 

 

5 程序范例 

5.1 柱塞泵流体控制实例 

5.1.1 控制流程 

① 电机向上以设定速度（低速）运行回零，启动时，输出信号，控制电磁阀 4通电打开； 

② 运行至零点信号，零点传感器触发（上零点为光耦），电机停止并设为零点，同时输出

信号 2路信号用于控制外部电磁阀 1.2.3.5.6 打开，电磁阀 4断电； 

③ 向下运行 10圈，运行时输出信号控制上述电磁阀的通断； 

④ 以此循环； 

⑤ 零点采用光耦传感器信号控制，电机启动/暂停/停止/复位，用外部信号或开关执行； 

5.1.2 程序代码 
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5.1.3 代码解析 

① GPI2 是一个特殊定义的输入引脚，可以用作暂停功能，内部上拉电阻使能，当与 GND

短接时，将会暂停或启动下一个离线指令的运行，因此它可以使循环停止，但不会立即

停止正在运行的电机。 

② 通常在离线程序的第一条语句要加上一个延时等待，原因是当系统刚上电时，机电系统

（特别是电机）尚未稳定，而控制器的 CPU 将会高速执行离线指令，所以此处应该有毫

秒级的延时等待。 

③ 比较语句后面通常紧跟相等跳转或不相等跳转语句，确保比较的结果不会被后面的程序

改变。第 7句的比较是判断系统上电时柱塞泵是否刚好在光耦位置。 

④ 第 11句的转动命令有两个选项，高 16位和低 16位，这是因为控制器的最大步长是 32

位整数，而每个离线命令只有 16 位的数据。如果一次转动的步数超过 65535，那么应

该首先设置高 16位数据，下一个语句紧跟着设置低 16位数据。 

⑤ 离线指令有两个计数器可以使用，每个计数器的最大长度是 65535，如果需要的循环次

数超过了这个值，可以嵌套使用另一个计数器，这样循环次数最大可达 32位整数次。 

⑥ 第 15和 16 句都是清除外部停止1，这并不是重复，而是因为系统约定外部停止位必须

连续清除两次才会生效。 

⑦ 在步进命令之后通常需要紧跟“等待步进完成”或“等待外部停止”指令，这是由于

CPU 高速逐条执行下一个语句，如果没有等待，那么本次步进命令将会被后续的指令破

坏而无法正确执行。 

⑧ 在每次马达改变转动方向时，通常在前面加一个小的等待延时，比如第 19和 29 语句。

这是因为当上一个步进指令完成时，马达等机电系统并未立即稳定，而 CPU 高速执行到

下一个换向转动命令，会导致马达出现剧烈震荡或换向失败。 

5.2 自动化搅拌设备实例 

5.2.1 控制流程 

上电运转，正转 1圈半，反转 1圈半，一直循环；当外部按键按下，电机停止，外部按

键松开，电机继续启动。 

5.2.2 程序代码 
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5.2.3 代码解析 

由于应用场景要求按下按键后马达立即停止，所以这里不能使用 GPI2，而是使用外部

停止信号作为输入。 

 

6 常见问题及解决 

6.1 程序没有被执行 
① 确保程序已经被正确写入 EEPROM，可以通过点击“读命令 buffer”来验证； 

② 检查是否已经勾选了“离线自动执行”，注意当进入离线编程界面时，离线自动执行将

会被工具软件禁止，因此确保重新上电前最后一个操作是勾选“离线自动执行”； 

③ 检查是否有一个等待条件没有满足，通常是外部信号没有正确触发，或者外部控制信号

没有和控制器共地； 

6.2 输入输出不正确 
① 当离线程序运行时，可以通过调试工具软件的“端口测试”界面监控每个端口的状态变

化； 

② 在离线程序的初始化阶段设置好端口方向，最好不要在运行中动态切换端口方向； 

③ 连接外部设备时，确保对方端口是 5V电平，并连接两边的 GND； 

④ 所有未使用的端口应该设置为输入状态； 

⑤ 与外部设备互联的端口，在上电初始状态应确保有一边设置为输入，如果两边同时设置

为输出，将极有可能导致短路烧毁控制器； 
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