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摘要： 

文档介绍欧姆龙 Sysmac Studio 软件中使用 Festo 开发的 PtP 功能库控制 CMMT 驱动器完成寻零，点到点定位，力矩控制，

参数读写等功能。CMMT-AS 伺服和 CMMS-ST 步进均适用。 
 
 
 
目标群体： 

本文仅针对有一定自动化设备调试基础的工程师，需要对 Festo 伺服以及 Sysmac Studio 有一定了解。 
 
 
 
 
 
声明： 

本文档为技术工程师根据官方资料和测试结果编写，旨在指导用户快速上手使用 Festo 产品，如果发现描述与官方正式

出版物冲突，请以正式出版物为准。 

我们尽量罗列了实验室测试的软、硬件环境，但现场设备型号可能不同，软件/固件版本可能有差异，请务必在理解文

档内容和确保安全的前提下执行测试。 

我们会持续更正和更新文档内容，恕不另行通知。 
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1 所用软/硬件 

型号/名称 软件/固件版本 

CMMT-AS-C4-3A-EC-S1 固件 V19.0.4.72_release 
FESTO AUTOMATION SUITE 2.1.1.1 
CMMT-AS PLUG-IN 2.1.2.1 
欧姆龙 PLC NX1P2-1140DT 1.41 

SYSMAC STUDIO 1.45.1 
 

2 安装 XML 设备描述文件 

上 Festo 官网“支持和下载”页面下载设备最新的描述文件。 

当前最新的 CMMT-AS-EC 伺服的设备描述文件链接： 
https://www.festo.com.cn/net/zh-cn_cn/SupportPortal/Downloads/648087/708350/Festo-CMMT-AS-CiA402-20201111.zip 

 
 
根据软件安装位置将 XML 文件存放在特定目录，比如： 
C:\Program Files (x86)\OMRON\Sysmac Studio\IODeviceProfiles\EsiFiles\UserEsiFiles 

https://www.festo.com.cn/net/zh-cn_cn/SupportPortal/Downloads/648087/708350/Festo-CMMT-AS-CiA402-20201111.zip
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检查 CMMT 固件版本，并将其升级为最新版(需连网络)。 

 
 
我们推荐用使用最新的 XML 文件和固件。如果不能使用最新的 XML 文件和固件，则必须根据当前实际固件版本搭配与之对

应的 XML 文件。Festo 官网提供了固件包，其中 Archive 文件夹中有历史版本的固件和匹配的 XML 文件。 
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3 EtherCAT 网络组态 

CMMT 出厂默认的节点地址为 0，PLC 在线状态为 CMMT 写入自定义节点地址。 
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注意：写入的节点地址需要重启 CMMT 才能生效。 
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PLC 在线比较扫描 EtherCAT 设备，将 CMMT 加入组态，参数配置保持默认即可。 

 

 

4 I/O 数据映射 

展开 I/O 映射表中 CMMT 节点，如下图，在“CMMT-AS”所在的第一行上右击，弹出菜单中选择“创建使用指定前缀的设

备变量” 
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自定义一个设备前缀，比如 “Axis1” 

 
 
点击“确定”之后系统自动为每个字段生成了带前缀的变量 
 
 

 
  
这些变量自动生成到了全局变量列表里： 
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5 调用 Festo PtP 功能库 

Festo 基于 PLCopen 框架开发了一些列 Point to Point 应用的功能块，其命名与和功能与欧姆龙开发的相应功能块类似，但是

将 Festo 的 CMMT-AS 伺服驱动器和 CMMT-ST 步进驱动器的功能更方便地集成到 PLC 中来控制。不过，此功能库仅限于单轴

点对点控制。如果用户需要使用多轴协同，请使用欧姆龙的轴和轴组功能以及 motion control 功能块。 
 
到 Festo 官网搜索 Festo PtP 功能块,当前最新版本为 V1.0.2： 
https://www.festo.com.cn/net/zh-cn_cn/SupportPortal/Downloads/648136/708428/Festo_PointToPoint_Omron_1.0.2.zip 

 
 
将功能库导入 Sysmac Studio 

https://www.festo.com.cn/net/zh-cn_cn/SupportPortal/Downloads/648136/708428/Festo_PointToPoint_Omron_1.0.2.zip
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导入成功之后，编程时便可在 Toolbox 中找到 Festo PtP 功能块。 
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通过 PTP_CIA402_CMMT_FESTO 功能块，PLC 的周期数据被映射到程序中。上图中绿框中的变量为上一节中生成的全局

变量，程序中直接引用，将其匹配到同名功能块引脚即可。 

 

SlaveNodeInfo_In 需要关联到伺服设备的节点号。_EC_PDActive 为系统变量，可直接使用无须声明。 

 

上图中紫色圆圈标注了轴对象的实例，所有控制同一伺服轴的功能块均须使用同一实例。 

 

6 功能块使用示例 

6.1 轴状态读取 

使用轴的实例加上小数点，可便捷索引出一些状态属性，如 Program0.Axis1.XX 

下列两张图展示了一些常用变量在 Sysmacsdutio 和 Festo Automation Suite 中显示的对应关系 
 
比如下图监控表中展示了： 

1) 实际位置； 

2) 实际速度； 

3) 实际扭矩 

4) 是否报错 

5) 伺服报错代码（功能上显示 16 进制数 008F，即调试软件上显示的十进制代码 00143） 

6) 伺服故障描述 

7) 是否已寻零  

 
 

 
 
更多状态信息通过功能块获取： 
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6.2 故障复位和使能 

总线通讯故障，先通过 PLC 复位 
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伺服本身的故障可通过 Reset 功能块复位，Execute 上升沿有效 

 
 
 
 
 
故障消除后才可使能，Enable=True 时上使能，Enable=False 时去使能。 
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6.3 寻零 

缺功能块大图 
 
功能块调用 CMMT 驱动器中定义的寻零配置，若有限位或寻零开关，需要街道 CMMT 驱动器。 
 
此功能块不仅可以启动寻零，还可以直接指定寻零方式和轴零点。更多寻零参数则可以使用 Festo Automation suite 预先配

置到 CMMT 设备中。 
 
Execute 上升沿触发寻零过程。 

当 HomingMethod=0 时，默认采取 CMMT 上配置的寻零方式和轴零点 Axis zero point offset。 

当 HomingMethod<>0 时，HomingMethod 和 Position 的值才会覆盖 CMMT 驱动器上的 HomingMethod 和 Axis zeropoint offset

执行寻零。 
 
注意：通过此功能块执行的寻零，结果不会自动永久保存，伺服重启失效。若电机编码器为绝对值多圈编码器，可参照

6.8.2，手动保存零点。 

 
 



 
17 

 

6.4 点动          

 
 
JogMode 有三种选择： 

 0:达到速度 1 后，持续 Slow motion time（默认 2s），之后以速度 2 点动。 

 1：仅以速度 1 点动（下图标号 1）； 

 2：仅以速度 2 点动（下图标号 2）； 
 
速度 1 和 2 以及加减速度等参数设置见下图所示： 
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6.5 绝对定位运动 

 
 
功能块引脚输入数据，其单位与 CMMT 驱动器配置的单位和系数组有关。 

下图为直线电缸的默认单位和系数设置， 则功能块上 position、Velocity、Acceleration 和 Jerk 单位分别为 mm，mm/s，

mm/s2，mm/s3。 

 
如果 Acceleration、Deceleration、Jerk 输入值为 0，则会启用默认值，若其值不为 0，则在下一次运动时，其值会覆盖默认

值来执行运动。 
 
默认值可通过下图所示方法查看和修改。 

注：通过功能块写入的 Acceleration、Deceleration、Jerk 值不会永久保存，CMMT 伺服重启后恢复为默认值。 
 

 
 



 
19 

 

6.6 力矩模式 

力矩模式即 ProfileTorqueMode,持续输出扭矩，同时限制最大移动速度。 

Torque 单位为 Nm，方向可正可负。 

TorqueRamp 单位为 NM/s 

Velocity 单位为用户定义单位，比如 mm/s，力矩模式下最大速度不会超过此值。 

 
 
 

 
 
电机的额定扭矩和额定电流可以在 Motor 面板查询到。 

上图示例中，active motion 已经设定为 Torque 即力矩模式，设定输出电机 50%额定扭矩，即 0.574Nm*0.5=0.287Nm，实际

持续电流约为额定电流的 50%：1.4A*0.5=0.7A。因为扭矩和电流成正比。 
 
 

6.7 记录表 

位置表功能块能够调用 CMMT 驱动器中配置的指令行，实现多种运行模式和逻辑。 
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6.8 参数读写 

6.8.1 读写普通参数 

以下举例：改写轴正向扭矩限制参数为 0.4Nm。 
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一些特殊的功能指令，也能通过写参数功能块来完成 
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6.8.2 保存驱动器参数 

注意：使用功能块变更的所有参数均不会自动保存，比如：寻零功能块的寻零方式，绝对定位功能块改写的加减速带，以

及上节改写的任意参数，驱动器断电后会恢复原值。如要永久保存通过 PLC 修改的参数，需要调用一下驱动器方法： 
 

 
 

 
注意：使用方法前请先 reset，即先将其值写为 0，在写为 1 生效。连续写入 1 会报错。 
 

6.8.3 保存编码器零点偏移 
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注意：使用方法前请先 reset，即先将其值写为 0，在写为 1 生效。连续写入 1 会报错。 

6.8.4 重启驱动器 

 
 
执行 
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