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1 硬件/软件环境 

本文档适用于 CTEU+CAPC（可带两个从站），系统构架如下： 

 

本次实验使用 1500 PLC 通过 CAPC+CTEU-PN 带两个 CMMO-LKP 控制器，一个移动缸 EPCO，一个旋转缸 ERMO。 

 
软件测试环境： 

Type/Name  版本号 

CMMO FCT插件 V1.5.2.1  

CMMO固件 V1.5.0.14  

CTEU-PN  Rev 01 

TIA Portal  V13 Update 5  

 

2 硬件设置  

2.1 CMMO-LKP 硬件接线 

X1 口为 IO-Link 接口，与 CTEL 的连接电缆为 5 根线，我们需要用 A 编码方式（无辅助供电），只需要用到三根线：棕

（24V+），蓝（0V），黑（信号），剩下的两根线是辅助电源 24V+和 0V，必须用绝缘胶带分开包起来，否则会造成短

路，烧坏硬件。 



4 

 

另外，需要给 X1.6 硬件使能端口供 24V 电，可以按如图方式，从控制器内部取电，也可以通过外部电源供电。 

马达电缆、编码器电缆、STO 端子、寻零开关接线方式如下： 

 

2.2 CTEU-PN 硬件接线 

标号 3 为供电插头，针脚定义如右表。标准供电插头为 18324  FB-SD-GD9-5POL。 

      

TP1 和 TP2 接口是一个 M12 D-编码 的接头，接头上有 5 根线需要接，分别是接收+（RX+），接收-（RX-），发送+（TX+），

发送-（TX- ），外加一根屏蔽线，相对应的线与常规的 RJ45 网线接头相连。 

标准通讯插头为 543109 NECU-M-S-D12G4-C2-ET； 

也可以选用 FESTO 标准电缆 8040451 NEBC-D12G4-ES-1-S-R3G4-ET。 
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2.3 CAPC 硬件接线 

CAPC 上面两个 I-Port 口，与 CMMO 的连接电缆 569840 NEBU-LE5-K-1-M12G5。 

 

3 软件设置 

3.1 FCT 配置 

3.1.1 设置中文环境并创建新配置文件 

启动软件 FCT 之后设置中文环境。 

 

创建新项目，并添加元件 CMMO-ST，输入名称，选择 V1.5.2 版本插件(1.5 版本及以上的 CMMO 插件支持中文环境)。 

 

创建新的驱动器配置，选择 CMMO-ST-C5-1-LKP。 
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本实验中使用 EPCO 电缸，需要选择费斯托轴-马达单元（EPCO、ELGR、ERMO）； 

如果是步进马达+电缸，则需要选择费斯托马达-轴单元，然后依次配置马达型号和电缸型号。 

 

根据缸的型号，选择相应型号如下，继续之后点击完成。 
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3.1.2 设置操作模式为 I-Port 

无论是 CTEL-2 和 CTEL-4，配置通讯方式都设置为 I-Port，不能用 IO-Link。如果使用 IO-Link，会报通讯故障 E046。 

 

3.1.3 设置系统负载 

设置缸的负载，回车之后，系统会自动计算闭环参数。 

另外，如果后面寻零时发现零点位置跟期望的位置不在同一端，则需要勾选此处的“旋转方向改变”，之后下载并保

存。 

 

3.1.4 设置参考开关类型和寻零方式 

设置寻零开关类型，如果没有使用寻零开关，则选无；如果使用了，则根据实际型号选择是常闭还是常开类型。 
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设置寻零方式，一般使用“挡块”或“不含索引的参考开关”。 

“挡块”方式寻零过程如下：电缸往负方向运动，走到端位内部挡块后，检测马达电流，如果到达“力-极限”规定

的值，则反向运动 3mm（“轴零点”规定的数值）之后停止，此时的位置为零点。 

“不含索引的参考开关”方式寻零过程如下：电缸往负方向运动，走到参考开关之后，则反向运动 3mm（“轴零点”

规定的数值）之后停止，此时的位置为零点。 

 

3.1.5 设置控制器启用方式 

设置“启用方式”为“数字输入端控制时能和现场总线”。否则，通过 FCT 无法使能控制器。 

另外需要注意的是，使用 FCT 调试的时候，需要保证 X1.6 为 24V 高电平。 

 

3.1.6 设置 FHPP 控制规范 

设置控制规范为 FHPP Standard 
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3.1.7 修改 CMMO 的 IP 地址 

设置 CMMO 的 IP 地址： 

 

3.1.8 在线下载和固件更新 

点击 Offline 按钮，如果出现下面的关于版本的警告信息，则需要升级固件。 

 

固件升级方法如下： 

注意：升级固件过程中，不能断电，否则会造成 CMMO 控制器的永久性损坏。 
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在线 

 

如果提示参数文件无效，无法保存，请先在软件下方的“操作”选型卡中，进行“故障确认”，消除故障之后，再点

击“保存”按钮。 
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3.1.9 FCT 使能控制器 

首先确保软件最下方“数字 I/O”标签栏中 “数字输入端”的 X1.Pin6（启用）为绿色；确认左下角的“FCT”已勾选，

然后再勾选“启用”。 

 

3.1.10 FCT 寻零 

点击“寻零”选项卡中的“启动寻零操作”按钮，寻零成功之后，“寻零有效”会亮黄灯。 
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3.1.11 FCT 点动模式 

通过“手动移动”选项卡，“点动”的向右和向左的双箭头，可以进行点动。按钮按下，电缸运动，按钮松开，电缸

停止。 

默认情况下，点动分为前 2 秒的低速段和之后的高速段，如果不希望两段速度，可以进入项目树 “点动模式”，把

“最高速度”设置与“蠕动速度”相同的数值。 

  

3.1.12 FCT 中利用位置列表测试定位功能 

通过位置列表中添加两个位置（直接在“目标”栏中添加位置，回车之后，其他栏会用默认值自动填充），然后下载，

重新选中 FCT 和“启用”，之后点击位置列表中的记录左侧的黄色感叹号，就可以进行定位。 
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至此，FCT 基本调试已完成，再次点击软件右侧的“下载”和“保存”按钮。 

如果还有其他的 CMMO 控制器，可参考 3.1.13 的操作，下面以 CMMO 控制 ERMO 为例进行说明。 

3.1.13 添加第二个元件 CMMO 

 

配置 CMMO 类型和 ERMO 类型，其中第 3 步中的工作行程，单位为圈（U），如果需要 ERMO 无限旋转，则勾选“无

限制”。 



14 

 

其他操作参考 3.1.2~3.1.12。 如果想使用“度”作为单位，可按如下方式设置。默认小数点后两位，上位 PLC 通过 I-Port

控制时，单位为 0.01 度。 

 

3.2 TIA 配置步骤 

3.2.1 新建 TIA 项目 

 

进入硬件组态，然后添加 PLC，之后进入项目视图 



15 

 

3.2.2 组态 PLC 及通讯节点 

首先需要安装 CTEU-PN 电气模块的 GSDML 文件，可从 Festo 支持与下载网站下载： 

https://www.festo.com.cn/net/zh-cn_cn/SupportPortal/Downloads/368444/355078/GSDML-V2.31-Festo-CTEU-20150503.zip 

 

组态 PLC 和 CTEU-PN 通讯模块，并分配 ProfiNet 网络 

 

双击 CTEU-PN 模块，进入设备视图，组态通讯模块 CTEU-PN 内部字节地址 

https://www.festo.com.cn/net/zh-cn_cn/SupportPortal/Downloads/368444/355078/GSDML-V2.31-Festo-CTEU-20150503.zip
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3.2.3 分配 CTEU-PN 设备名称 

 

3.2.4 导入库文件 

如果是.al13 格式文件，请使用“打开库”的方式导入；如果是.zal13 格式的文件，请使用“恢复库”导入。 
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3.2.5 导入数据类型 
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3.2.6 导入功能块文件 

 

3.2.7 添加监控变量表 
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3.2.8 添加全局数据块 global_CMMO 

 

在全局数据块 global_CMMO 中添加变量 CMMO_EPCO 和 CMMO_ERMO，类型为“DT_FML_REF” 

 

3.2.9 功能块使用 

程序中添加功能块 FHPP_DATA_PEEK，其中， 

IAddress_FHPP 为硬件组态中“I 地址”的起始值； 

DeviceType 为‘CMMO_ST’； 

FML_REF 为全局数据块中定义的 CMMO_EPCO 

 
添加控制功能块 FHPP_CTRL，其中，FML_REF 为全局数据块中定义的 CMMO_EPCO 
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添加功能块 FHPP_DATA_POKE，其中 

OAddress_FHPP 为硬件组态中“Q 地址”的起始值； 

FML_REF 为全局数据块中定义的 CMMO_EPCO 

 

同样的方法，为控制器 ERMO 添加控制功能块 
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3.2.10 下载项目 

分别重新编译硬件和软件 

 

下载程序 

 

3.2.11 利用变量表监控和控制 

利用变量表进行监控，如果 FHPP_CTRL_DB.SupplyVoltaPresent 为 true，则证明通讯正常。 

注意：如果更改了默认的 DB 号，则变量表中的地址也需要做相应修改。 

 



22 

 

 

另外，上图中的 FHPP_CTRL_DB.Fault 为 true，代表有故障，可以通过 FHPP_CTRL_DB.ResetFault 清除错误。 

 

如果要监控控制器 ERMO 的状态，可以再添加一个监控表，并把变量表中的 DB 号与程序块中的 DB 号对应起来。 
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4 PLC 控制 

CMMO 支持的 4 种控制模式及各模式下字节定义如下： 

 

4.1 控制器使能 

如下蓝框中为控制量，控制时序如下图；灰框中为状态量；当检测到蓝框中 4 个变量全为 True 时，代表控制器已使

能并准备好，可以进行后续的寻零、定位等操作。 

一般应用时，同时置位 Halt、Stop、EnableDrive 也可以完成控制器使能，之后这三个信号要一直保持高电平信号。 

 

 

4.2 寻零 

注意： 

a. 只有 OPM=0 或 OPM=1 的情况下才可以通过 StartHoming 执行寻零动作 
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b. OPM=0 的情况下，直接触发 StartTask，也是寻零动作（请避免此种情况发生） 

时序：使能成功之后，StartHoming 置高电平，待状态信号 ACKStart 变为高电平时，把 StartHoming 复位，寻零成功

之后，状态量 DriveReferenced 会变为高电平。 

 

4.3 点动模式 

控制器寻零成功之后，可以通过置位 JoggingPos 实现正方向点动，复位 JoggingPos 停止运动； 

置位 JoggingNeg 实现负方向点动，复位 JoggingNeg 停止运动 

4.4 直接位置模式定位 

时序： 

a. 确认使能和寻零都已成功 

b. 设置 OPM=1，设置 SetValuePosition 和 SetValueVelocity 

c. StartTask 置位高电平 

d. 待状态信号 ACKStart 变为高电平，可以把 StartTask 复位为低电平，电缸开始运动，状态量 MC 变为低电平 

e. 待运动完成，MC 会变为高电平，ActualPosition 等于 SetValuePosition，通过 PLC 判断时，建议给一个误差区间 

注意： 

SetValuePosition 的单位是微米，SetValueVelocity 是百分比，其基准值是 FCT-直接运行-定位模式中的速度基础值。 

如果速度不满足要求，可以更改此基础值和下面的加速度。  

  

4.5 记录表模式 

时序： 

a. 确认使能和寻零都已成功 

b. 设置 OPM=0，设置 RecordNo 

c. StartTask 置位高电平 
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d. 待状态信号 ACKStart 变为高电平，此时可以把 StartTask 复位为低电平。电缸开始运动，状态量 MC 变为低电平，

ActualRecordNo=RecordNo 

e. 待运动完成，MC 会变为高电平，ActualPosition 等于 SetValuePosition，通过 PLC 判断时，建议给一个误差区间 

 

4.6 扭矩模式 

时序： 

a. 确认使能和寻零都已成功 

b. 设置 OPM=5，设置 SetValueForce（目标力）和 SetValueVelocity（运动速度） 

c. StartTask 置位高电平 

d. 待状态信号 ACKStart 变为高电平，此时可以把 StartTask 复位为低电平。电缸开始去找目标力，状态量 MC 变为低

电平， StateOPM 变为 5。 

e. 待达到目标扭矩或力，MC 会变为高电平，ActualForce 等于 SetValueForce，通过 PLC 判断时，建议给一个误差区

间 

f. 扭矩模式下，如果运动距离等于行程限制值时，缸会停止，此时功能块中的 FHPP_CTRL_DB.StrokeLimitReached

会变为 true。行程限制值在 FCT-直接运行-力模式中设置，如下图。 

另外，也可以通过置位 FHPP_CTRL_DB.DeactivateStrokeLimit 屏蔽此行程保护功能 

注意： 

1. SetValueForce 是-100~100 之间的数值，代表电机额定输出扭矩的百分比；SetValueVelocity 代表速度，范围 0~100。 

2. 设置 OPM=5 之后，状态量 StateOPM 并不是立刻变为 5，而是 StartTask 触发之后变为 5 

3. 扭矩模式时，功能块可以反馈实际位置，但只控制扭矩，位置值可能是变化的 

4. 扭矩模式下，控制的是马达电流，并不考虑缸本身的重力，摩擦力之类 

 

4.7 速度模式 

时序： 

a. 确认使能和寻零都已成功 
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b. 设置 OPM=9，设置 SetValueRotSpeed 和 SetValueRotRamp 

c. StartTask 置位高电平 

d. 待状态信号 ACKStart 变为高电平，此时可以把 StartTask 复位为低电平。电缸开始去找目标速度，状态量 MC 变为

低电平， StateOPM 变为 9 

e. 待达到目标速度，MC 仍保持低电平，ActualRotSpeed 等于 SetValueRotSpeed 

f. 速度模式下，如果运动距离等于行程限制值时，缸会停止，此时功能块中的 FHPP_CTRL_DB.StrokeLimitReached

会变为 true。行程限制值在 FCT-直接运行-速度模式中设置，如下图。 

另外，也可以通过置位 FHPP_CTRL_DB.DeactivateStrokeLimit 屏蔽此行程保护功能。 

注意： 

1. SetValueRotSpeed 单位为 FCT 的 FactorGroup 里面设置的单位 

2. 设置 OPM=9 之后，状态量 StateOPM 并不是立刻变为 9，而是 StartTask 触发之后变为 9 

3. 速度模式下，基本功能块无法反馈出实际位置值和扭矩值 

 

另外，在位置、扭矩、速度模式之间进行切换时，请把 Halt、Stop、EnableDrive 全复位为低电平，然后修改 OPM，

再置位 Halt、Stop、EnableDrive。 

5 FAQ 

5.1 上传设备中的项目到电脑 

启动软件 FCT 之后设置中文环境。 

 

创建新项目输入名称，并添加元件 CMMO-ST，输入名称，选择 V1.5.2 版本插件(1.5 版本及以上的 CMMO 插件支持中

文环境)。 
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扫描 CMMO 设备地址，如有必要，可以修改设备 IP，方法如下。也可以不修改 CMMO 地址，而修改本地电脑 IP 到

同一网段。 

 
在线 
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5.2 项目备份与打开 

项目-归档-“将项目归档到单独的文件夹中”-选择保存目录-OK. 

 

通过归档备份的项目文件是*.zip 的压缩包格式，转移到其他电脑上，打开的时候，使用 项目-释放，然后就可以在

项目列表中找到导入的项目。 

 

 

5.3 故障处理 

如下红框标识出来的为 LED 显示区，格式如下。 
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具体故障信息查看方法： 

方法 1： 

查看 FCT 软件中的提示信息 

 

另外，在“诊断”标签栏中，可以读取历史故障记录 

 

方法 2： 

查看 CMMO 的 LED 区域显示的故障代码 E-0-2-F，然后查看 CMMO 操作手册，6.3.2 故障识别和排除。 

注意：故障代码是 16 进制，手册中故障代码只有两位，是因为省略了数字 0. 

https://www.festo.com.cn/net/zh-cn_cn/SupportPortal/Downloads/400831/425125/CMMO-ST-LK-SY_2015-07a_8043625z

1.pdf 

https://www.festo.com.cn/net/zh-cn_cn/SupportPortal/Downloads/400831/425125/CMMO-ST-LK-SY_2015-07a_8043625z1.pdf
https://www.festo.com.cn/net/zh-cn_cn/SupportPortal/Downloads/400831/425125/CMMO-ST-LK-SY_2015-07a_8043625z1.pdf
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5.4 恢复出厂设置 

按照 5.1 的方法，先扫到 CMMO，并且保证 IP 地址与本地电脑处于同一网段，然后执行“元件-在线-出厂设置”。提

示成功之后，断电重启 CMMO。 

控制器 CMMO 内参数被恢复出厂设置，IP 地址也恢复为默认 IP，再下载项目之前，需要利用“元件-FCT 接口”扫到

控制器之后，右键选择 Network，设置 CMMO 的 IP 地址。 

 

 


