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※本公司保留不定期更新的权利，根据产品硬件及软件的升级或更新迭代以及市场需

求，本手册将会不定期进行内容上的更新调整，恕不另行告知，如需最新版本文档，

请联系 Agito-Akribis 公司获取相应支持。 
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1 介绍  

1.1 关于手册 
感谢您选择 Agito 系列运动控制产品，我们将竭力为您提供追求速度与精度的极致运动

控制方案，并提供全方位的技术支持。 

本手册主要介绍 Agito 运动控制器在 Ethercat 通讯协议下的开环力控的使用方法。 

手册中仅详细介绍与使用 Ethercat 通讯协议的开环力控配置内容，其他参数设置请参

阅《Agito EC 驱动器连接 EtherCAT 主站参考手册 v1.0》中的详细介绍，本文档将不

再累述。 

1.2 内容简介 

本手册是介绍在 Ethercat 通讯协议下控制器实现对电机的开环力控的方法。目

前已经将 AGendata 写入 PDO 中，通过 PLC 程序对 PDO 中的 AGendata 修改实

现 PLC 程序与 IDE 程序配合实现开环力控流程。本手册会分别介绍在 CSP 模式

以及 PP 模式下的实现方法。 

1.3 前言 

不同主站需要各家不同的软件进行配置，进行开环力控相关步骤之前要确保已

经配置好，可以进行基本的运动。手册会以在 Twincat 中配置为例介绍相关流

程。 

 

  



 

Agito 搭配 Ethercat 的 Twincat 力控手册 v.1.0  Page 5 

2 CSP 模式实现力控流程介绍 

PLC 程序中会负责电机使能，复位，运动，报错等一系列内容，IDE 程序负责电机操作

模式的切换以及力控结束的回退部分。PLC 程序发送使能指令后发送 AGendata 使 IDE

对一系列力控参数进行赋值，等待电机满足切换力控条件时切换为力控模式。后 PLC

程序再发送运动指令让电机运动到按压被压物体的位置。在执行力控期间，从站不会

根据主站发出的命令进行运动，但是 Target position 会提前运动到该位置。我们在从站

执行力控期间让主站运动到回退位置，等待电机执行完力控回退到目标位，两个位置

重合后切换 Motionmode 为 19 后再进行后续运动。 

 

2.1 CSP 模式下力控流程操作步骤 

2.1.1PLC 中读写 AGendata 的方法 

要使 PLC 程序和 IDE 程序搭配起来需要 PLC 能够读写 AGendata（控制器内部存储数据

数组），通过读取不同 AGendata 的值触发 PLC 和 IDE 各自部分的程序。 

 

 1 

2 

添加读 AGendata 的 PDO 

添加写 AGendata 的 PDO 
3 

4 
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首先点击在 Device 中的从站 Box1，打开右侧的界面。打开负责 PDO 配

置的 Process Data 的界面。右侧 PDO List 中在名字为 Transmit PDO Mapping Parameter

中添加读 AGendata 值的 PDO，在 Receive PDO Mapping Parameter 中添加写 AGendata

的 PDO。在下面的 PDO Content 中右击鼠标打开菜单栏点击“添加新项”打开下图界面。 

 

图中是 PLC 中可以读到 AGendata 的值 1-10 共十个。添加成功后如下图。 

 

添加相关 PDO 后需要在 PLC 中定义全局变量，将全局变量和 PDO 关联起来后

实现 PLC 程序读写 AGendata。 

 

在 PLC 一栏添加新的项目。 

1.单击需要添加的 PDO 

2.填写需要添加 PDO 的名字，无特殊需

求使用默认名字即可。完成后点击“OK” 
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选择 Standard PLC Project，命好名之后点击 Add 即可。 
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展开项目栏，在 GVLs 文件夹下添加 Global Variable List，命好名

后点击“Open” 

 

红色框下是定义的全局变量的名字，可以按照需求随意编写。 

绿色框里面的内容根据数据是“Inport”或者是“Outport”来确定 

“Inport”为“%I*”，“Outport”为“%Q*” 

蓝色框里面的内容根据数据类型填写 

 



 

Agito 搭配 Ethercat 的 Twincat 力控手册 v.1.0  Page 9 

 

定义好全局变量后，对 PLC 进行编译。 

 

找到刚才添加的 PDO，点击 link to 按钮。打开关联界面，选择好对应的全局变

量点击“OK”。 

1 

2 
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完成相关配置后点击 Activate configuration 按钮保存相关配置。 

之后在 PLC 程序中配置和读取控制器 AGendata 的数据了。 

在程序中的使用办法是“GVL.xxxxx（定义的变量名称）”。 

如图： 

2.1.2 PLC 与 IDE 程序流程 

PLC 程序中负责整个力控流程的使能，报错，复位，运动部分。 

IDE 程序负责力控流程中的切换力控模式，运动模式切换，回退部分。 

PLC 程序给电机使能之后发送运动指令使电机往按压物体运动，当电机按压到物体，满

足切换力控条件时，从站会把位置模式切换为电流模式。（此时主站发送运动指令只

有 Target Position 会变化，但电机不会按照发送的运动指令运动，这就导致了实际位置

与指令位置有了偏差。）此时我们在从站执行力控期间，主站发送运动指令，让

Target Position 提前到达电机做完力控的回退位置。在从站在执行力控期间需要将

Motionmode 转换为 1（PTP）后再执行回退运动，在回退到位后切换 Motionmode 为

19（CSP），在确认主站运动到位（Actual Position 和 Target Position 相等后），IDE 程

序发送 Begin 再执行后续运动。 
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2.1.3PLC 与 IDE 程序内容 

 

  

定义程序变量，数据类型以及初

始值等 

将定义好的变量和功能块参数关联起来 

整体的 PLC 程序是通过许多个 CASE 组成，当

完成当前 CASE 时，即跳转到下一个 CASE。 

PLC 完成使能后，在开始

运动之前给发送

AGendata[1]=1,在 IDE 中

开启力控程序。 
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3 PP 模式下力控流程操作步骤 

PP 模式使用 Controlword 和 Statusword 中的某些位用于模式特定的目的。PP 模式下的

开环力控需要手动写对应的功能块去修改从站的 Controlword 和 Statusword 来实现对

应的功能。在写对应功能块之前需要进行前文关联 AGendata 一样，定义全局变量，将

全局变量和需要的 PDO 关联。由于 PP 模式始终是在 Motionmode 为 1 下运动，而且不

存在 CSP 模式下 Actual Position 和 Target Position 不同的情况下，所以流程会比 CSP 模

式下简单。PLC 程序发送使能指令后发送 AGendata 使 IDE 对一系列力控参数进行赋

值，等待电机满足切换力控条件时切换为力控模式。 

执行完力控程序后返回到回退位置后可以直接执行后续操作。 

PLC 在收到 IDE 在力控阶

段后停止运动，并提前

发运动指令到回退位置 

Motionmode 在退回

前需提前修改到 1 

两个回退位

置需要相同 

回退到位后需要再将

Motionmode 修改回 19 

在 PLC 运动到位后并且收到 IDE 的回退到

位信号（AGendata[2]=1）后，PLC 程序

发送开始信号 AGendata[3]=1，IDE 发送

Begin 并且重置 AGendata 状态。 ①  

② 

此时力控流程完成，可以在

此状态后继续其它的操作。 
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3.1 配置流程 

 

需要先将需要的参数在 GVL 中定义好全局变量，编译好后将全局变量与对应的 PDO 关

联起来。然后在 POUs 中定义对应功能块。定义好后在主程序中调用即可。 

使能： 
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复位： 

 

回零： 

 

报错: 
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绝对运动： 

 

 

如果需要其它功能的功能块请查询 402 手册并自行编写。 

注意事项：使用 PP 模式时无需再进行 CSP 模式下关联 I/O 的设置，直接使用即可。 

 

无需进行此步设置！ 
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3.2 PLC 与 IDE 程序内容 

 

  

4 配置多轴的方法 

4.1 CSP 模式 
 

 

PLC 发送使能命令后给 IDE 发

送 AGendata 开启力控功能后

发送运动指令按压被压物体。 

IDE 中在电机回退到位后发送 AGendata

告诉 PLC 回退到位。重置参数状态并且

在此状态后可以继续其他操作 
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在主程序中变量区位置使用 AXIS_REF 功能块，定义轴名称。 

 

 

在 Motion→Axes→Setting 界面 Link to PLC 中将刚刚定义好的轴名称与对应轴关联起

来。 

 

在主程序中将功能块中的 Axis 选项选择对应轴，在调用不同功能块时会给不同轴发指

令。并在主程序中按照不同力控应用设计力控程序。 
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4.2 PP 模式 

 

如果要在 PP 模式下实现多轴开环力控的话，需要将每个轴的需要的 PDO 先在 GVL 中

定义全局变量并将各个轴的 PDO 与相应全局变量对应起来。然后每个轴重复单轴的力

控流程操作（编写功能块→主程序中调用功能块配合 IDE 程序实现力控流程），根据

实际应用实现不同的多轴力控。 

5 配置闭环力控的方法 

配置闭环力控的方法跟开环力控的方法类似，Twincat 端的配置相同，在 PCsuite 中进

行闭环力控的相关配置，包括力传感器模拟量接入，模拟量类型修改，模拟量标定等

（具体细节请查阅 Agito 力控手册）。此后将 PCsuite 中的 IDE 程序开环力控部分修改

为闭环力控部分即可执行 Ethercat 通讯下的闭环力控。 
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闭环力控 IDE

程序部分 

开环力控 IDE 

程序部分 


