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第一章  概述 

DMC2410运动控制卡是雷泰公司自主研发的高性能PCI四轴运动控制卡。雷泰公司配套
提供Windows 95/98/Me/NT/2000/XP等操作系统环境下的设备驱动程序和运动控制函数动态链
接库。DMC2410运动控制函数库是一个运动控制API函数库，在其基础上开发应用软件不再
是一件很困难的事情了：您只要用C/C++、Visual Basic或LabView编写一些用户界面，并调用
DMC2410函数库中的相关运动控制函数，您就可以随心所欲的对自己的多轴自动化设备进行
精确、高速、协调的控制。因为DMC2410的函数库能帮您处理所有与运动控制有关的复杂问
题，这样您不必了解底层硬件细节就可以根据特定的应用要求像搭积木似的开发出自己的软件

系统，从而大大缩短您的软件开发周期。 
为协助用户更快掌握DMC2410的应用技巧、编写出更适合于特定自动化设备的应用软件，

雷泰公司还随卡提供一个演示软件Motion2410，它具有多种运动控制功能和测试功能。利用
Motion2410软件，用户既可以快速地熟悉DMC2410运动控制卡的软硬件功能，又可以方便快
捷地测试电机驱动系统在执行各种运动时的性能及特性。 
另外，雷泰公司还提供了许多在VB、VC编程环境下控制单轴和多轴运动的例程，您可以

将这些例程作为程序模块，直接拷贝至用户的应用软件中使用。 
 
本手册为DMC2410软件编程使用手册，共分七章进行论述： 

 
l第一章：概述； 
l第二章：软件安装：描述软件安装过程，包括安装设备驱动程序，Motion2410演示软
件，运动控制函数库和编程方法； 
l第三章：应用软件开发方法：概述使用VB和VC调用DMC2410库函数开发应用软件的
一般步骤； 
l第四章：Motion2410演示软件的使用：介绍如何使用Motion2410演示函数库中部分函
数的功能，帮助客户快速调试机械和硬件系统； 
l第五章：介绍运动控制功能和相关函数：对DMC2410卡常用的运动和控制功能进行描
述，并介绍如何调用函数库中的相关函数来实现这些功能； 
l第六章：编程举例：提供几个典型运动的编程示例及详细解释，供刚刚接触运动控制卡
编程的用户参考； 
l第七章：分类详细介绍DMC2410运动函数库中所有函数，包括功能描述、调用参数、
返回参数、调用语法等。 

 
 （硬件方面的内容请参考DMC2410硬件使用手册） 

http://www.szleadtech.com.cn
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第二章  软件安装 

雷泰公司为DMC2410运动控制卡用户提供以下软件： 
1．驱动程序； 
2．运动控制函数库； 
3．演示软件Motion2410； 
4．多个VB、VC典型运动控制例程源代码。 
 

2.1  安装 DMC2410运动控制卡驱动程序 
安装DMC2410运动控制卡驱动程序的过程与安装其它PC机的板卡（如MODEM卡，显卡

等）的驱动程序十分相似。DMC2410卡在Windows 2000/XP操作系统环境下，提供两种驱动
程序安装方法。 

2.1.1 先安装驱动程序，后安装控制卡的安装方法 

1. 启动PC机； 
2. 将DMC2410所配光盘放入光驱中，在相应的目录中，例如g:\INF，找到文件

regist2K.bat，双击运行。 
3. 关机后，打开机箱，插入DMC2410运功控制卡，相关注意事项请参考其硬件手册。 
4. 开机进入Windows系统后，系统会提示发现新硬件，并弹出图2-1所示找到新的硬件
安装向导。按图示选择“从列表或指定位置安装（高级）（S）”，点击“下一步”。 

 

 
 

图2-1  新的硬件安装向导 
 

5. 在图2-2所示的向导中，点选“在这些位置中搜索最佳驱动程序”并勾选上“在搜索
中包括这个位置”，点击浏览。 

6. 在弹出的“浏览文件夹”的窗口中，指向DMC2410.inf所在目录后，点击确定。 

http://www.szleadtech.com.cn
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图2-2  浏览并选择安装文件夹INF 
 

7. 在图2－3中，点击“下一步”继续安装； 

 
 

图2-3  开始安装驱动软件 
 

 
 

图2-4  安装驱动软件进行中 
 

8. DMC2410卡的驱动程序正在安装，如图2-4所示。 
9. 安装完成后，显示界面如图2-5所示，点击完成。 

 

http://www.szleadtech.com.cn
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图2-5  完成DMC2410安装 

 
10. DMC2410就可以正常使用了。 

 

2.1.2  先安装控制卡，后安装驱动程序的安装方法 

1. 打开机箱，在PCI槽中插入DMC2410运动控制卡，其过程和注意事项请认真参照
DMC2410硬件使用手册； 

2. 启动PC机； 
3. 请按照前一种方法的步骤4－9操作。 
4. 在相应的目录中，例如g:\INF，找到文件regist2k.bat，双击运行。 
5．DMC2410就可以正常使用了。 
 

2.2  安装 Motion2410软件和编程示例 
将DMC2140的软件CD盘插进计算机光驱，在相应的目录motion2410下，将其全部拷贝

到计算机硬盘的任意指定位置后，运行motion2410.exe，即可对控制卡的各项主要功能进行
检测、学习。 
为了方便用户利用VC或VB等编程工具对DMC2410进行开发，针对典型的运动控制功能，

如：单轴运动、回零动作、插补运动，编码器读取，数据锁存，位置比较等，雷泰公司提供了

示例源代码，用户可以直接将软件CD中相应目录sample中的代码直接拷贝到您的程序工程中
使用。 

http://www.szleadtech.com.cn
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第三章  应用软件开发方法 

如果您对C、C++、Visual Basic等程序语言一点都不了解，建议您先花几天时间阅读一本
该语言的培训教材，并且通过一些简单练习掌握该语言的基本技能，例如：如何编写简单的程

序，如何创建窗体和调用函数。 
如果您曾用C、C++、Visual Basic等程序语言进行过运动控制软件的开发，并具有丰富的

经验，那么可以直接阅读第七章“运动函数说明”，查阅所需函数的详细信息。 

3.1  基于 windows平台的应用软件结构 
使用雷泰控制卡的机器控制系统构架如图3-1所示： 

 
 

图3-1  基于雷泰控制卡的机器控制系统构架 
 

从上面的示意图可以看出，控制系统的工作原理可以简单描述为： 
1. 操作员的操作信息通过操作接口（包括显示屏和键盘）传递给设备的控制软件； 
2. 设备的控制软件将操作信息转化为运动参数并根据这些参数调用DLL库中运动函数； 
3. 运动函数调用雷泰运动控制卡驱动程序发出控制指令给控制卡； 
4. 雷泰运动控制卡再根据控制指令发出相应的驱动信号（如脉冲、方向信号）给驱动器

及电机、读取编码器数据、读写通用输入输出口。 
用户在开发应用软件（即设备的控制软件）的过程中所需要做的就是针对上面所说的第1

步和第2步进行编程。雷泰公司已提供支持DMC2410运动控制卡的硬件驱动程序和DLL运动函
数库，包括控制卡初始化函数、单轴及多轴控制函数、输入/输出脉冲模式设置函数等许多函
数。这些函数提供了所有与运动控制相关的功能，使用极为方便。用户不需要更多了解硬件电

http://www.szleadtech.com.cn
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路的细节以及运动和插补的计算细节，就能够使用C、Visual  C++、Visual Basic、LabView、
Delphi等程序语言调用这些函数来快速开发出自己的应用软件。 

用户编写的机器控制软件的典型流程如图3-2所示： 

初始化控制卡
d2410_board_init

脉冲模式设置
d2410_set_pulse_outmode

中断控制函数(若有)

运
动
过
程
处
理

运动函数调用
d2410_t_vmove

运动状态检测
d2410_check_done

.

.

.

释放控制卡
d2410_board_close

用户定义
中断服务程序

 
 

图3-2  控制软件的典型流程 
 

3.2  Visual Basic 6.0环境下的软件开发介绍 
请确保 DMC2410 运动控制卡已经插入到你的计算机插槽中，安装好驱动程序、

Motion2410 演示软件和 VB编程环境，在调用 DMC2410 运动函数之前，需要做下面几项工
作： 
1 启动Motion2410演示软件，进行运动控制卡控制功能的简单测试，如：单轴定长运动等，
以确定 DMC2410运动控制卡软硬件安装正常。 

2 建立自己的工作目录，如：d:\vbMotion（注：此目录名可以自己指定）。 
3 将 DMC2410.bas文件拷贝到该目录下（此文件在软件 CD的 driver目录下可以找到）。 
4 运行 VB，并建立一个工程，然后保存此新建的工程在 vbMotion目录中。 
5 按下述步骤，将运动函数库链接到你的工程项目中： 

5.1 在 VB编译器的“工程（P）”菜单中选择“添加模块”； 
5.2 选择“现存”； 
5.3 选择“DMC2410.bas”； 
5.4 选择“确定”。 
当您将运动函数链接到你的工程项目中后，就可以象调用其它API函数一样直接调用运动

函数，每个函数的具体功能，请参考第七章 “运动函数说明”，当然还可以打开模块文件
DMC2410.bas了解每个函数的具体定义。 
在编程过程中，你可以参阅我们提供的运动函数编程实例：我们提供了VB的编程实例源

http://www.szleadtech.com.cn


                

 技术服务热线： 0755-26434329         网址： http://www.szleadtech.com.cn                          
7            

 

DMC2410 软件使用手册  Version 1.1  

代码，存放在光盘的Samples目录下。只要你将控制卡及其驱动软件安装好，并安装好VB编
译器，即可直接运行这些源代码。 
 

3.3  Visual C++ 6.0环境下的软件开发介绍 
请确保 DMC2410 运动控制卡已经插入到你的计算机插槽中，安装好驱动程序、

Motion2410测试软件和 VC，在调用 DMC2410运动函数之前，需要做下面几项工作： 
1. 启动Motion2410演示软件，进行运动控制卡控制功能的简单测试，如：单轴定长运动等，
以确定 DMC2410运动控制卡软硬件安装正常。 

2. 运行 VC，并建立一工程，将工程命名为 vcMotion(可自定)，路径为：d:\ vcMotion； 
3. 将 DMC2410.lib和 DMC2410.h文件拷贝到该目录下（此文件在 driver目录下）； 
4. 将运动函数链接到你的工程项目中，将 DMC2410.lib加入到工程中； 
5. 在调用运动函数的文件头部代码中加入#include “DMC2410.h”语句。 
当你将运动函数链接到你的项目中后，你就可以象调用其它 API 函数一样，调用运动函

数，每个函数的具体功能，请参考第七章“运动函数说明”，当然，还可以打开头文件 DMC2410.h
了解每个函数的具体定义。 
在编程过程中，你可以参阅我们提供的运动函数编程实例：我们提供了 VC的编程实例源

代码，存放在光盘的 Samples 目录下。只要你将控制卡及其驱动软件安装好，并安装好 VC
编译器，即可直接运行这些源代码。 
 
 

http://www.szleadtech.com.cn
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第四章  Motion2410演示软件 

Motion2410是雷泰公司为了便于用户熟悉DMC2410运动控制卡运动功能和相关函数开
发的一个演示测试软件。利用这个软件，用户既可以很快地熟悉 DMC2410卡的软硬件功能，
又可以方便快捷地测试电机驱动系统执行各种运动时的性能特点。 

当您将 DMC2410 运动控制卡的软硬件正确地安装到 PC 机上后，启动计算机，将软件
CD上的演示软件拷贝到计算机上并运行该软件。Motion2410软件提供了参数设置、I/O检测、
计数功能、运动测试，四个主要的操作界面。根据界面的信息，您可以进行一些基本的控制操

作：比如简单的点位运动、I/O信号检测等。 
有关Motion2410的一些基本功能以及硬件接线的说明，请仔细阅读 DMC2410硬件使用

手册。 
启动Motion2410软件后，首先进入演示软件主界面如图 4-1所示，用户首先要选择适当

的卡号，然后对相应的卡进行操作；只安装了一块Motion2410卡时卡号为 0号。在此界面上
可以通过单击其上按钮，选择进入下一级子界面。 

 
图4-1  演示软件主界面 

4.1  参数设置操作 
DMC2410 运动控制卡参数设置由五个子界面组成，分别是脉冲设置、回原点设置、计数

设置、限位设置以及备用设置。按“加载”键，将计算机当前设置的数据加载到控制卡中；按

“保存”键，当前控制卡中的数据被保存在计算机的 DMC2410测试软件中。 

4.1.1 脉冲参数设置 

脉冲参数设置包括：脉冲输出类型设置、脉冲有效电平的设置和方向控制逻辑电平设置，

如图 4-2所示。 

http://www.szleadtech.com.cn
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图4-2  脉冲设置子界面 
 

指令脉冲类型：也即脉冲输出类型，用户可以设置为正脉冲/负脉冲模式（CW/CCW模式）
或脉冲/方向模式（PULSE/DIR 模式）；该参数由用户使用的驱动器能够接收的脉冲类型来决
定。 
脉冲输出有效电平：选择下降沿有效时，脉冲停止时的状态为高电平；选择上升沿有效时，

脉冲停止时状态为低电平。 
方向控制逻辑电平：用户可以设置某一电平状态对应为电机的正转方向或反转方向。该参

数可使用户不改变硬件接线，就可以改变电机的运动方向。 

4.1.2 回原点参数设置 

回原点参数设置包括：原点信号有效电平、回原点速度方式和回原点运行方式，如图 4-3
所示。 
原点信号有效电平：设置其有效电平根据传感器的实际电路设置； 
回原点速度方式：分为常速方式和快速方式两种方式； 

回原点运行方式：有只找原点信号和原点＋EZ信号两种方式。只找原点方式是从一个默
认的方向回原点，找到原点后立刻停止；原点＋EZ方式是从一个默认
的方向回原点，找到原点后，再以慢速返回，直到 EZ 信号有效后，
立刻停止。 
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图4-3  回原点设置子界面 
 

4.1.3 计数参数设置 
计数参数设置包括：脉冲输入模式、EZ信号设置、触发方式，如图4－4所示。 

 

 
 

图4-4  计数设置子界面 
 

脉冲输入模式的设置：指的是输入到编码器接口的信号类型，分为AB相和非AB相。 
EZ信号设置：分为有效电平的设置和是否自动清零编码器的计数器的设置。 
触发方式设置：设置触发端口LTC的有效电平为高或低，单独锁存一个轴的数据还是全部

http://www.szleadtech.com.cn
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轴，锁存全部轴时外触发通道默认为LTC1. 

4.1.4 限位参数设置 
限位参数设置包括：响应方式的设置和有效电平的设置，如图4－5所示。 

 

图4-5  限位设置子界面 
 

硬件限位制动方式：可以设置外部限位开关触发后，是立即停止或是减速后停止。 
限位开关有效电平：是高有效还是低有效。 

4.2  I/O检测操作 
I/O信号检测操作界面用于观察各类 I/O的实时状态，每一个指示灯对应一个 I/O信号的状

态，绿色表示 ON，红色表示 OFF；还可以通过按钮设置每一个通用输出口的电平。 
I/O检测子界面如图 4-6所示： 

 

http://www.szleadtech.com.cn
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图4-6  I/O检测子界面 

4.3 计数功能操作 
计数功能测试界面如图 4－7所示，用于 DMC2410计数器和锁存器的各种功能的测试和

验证。主要功能为： 
锁存数据：用来显示当触发信号有效时，锁存器内保存的命令计数器或编码器位置计数器

内的脉冲值。 
计数器状态：用来显示第 0轴到第 3轴触发和清零信号的电平高低及状态。 
读数方式：分为自动计数和手动计数。自动计数大大方便了测试触发锁存功能，用户可以

连续改变触发端口的电平，进行数据的锁存而不用考虑其他复位操作等。手动

计数可帮助用户理解各种标识位对触发功能的影响，从而编制出自己的应用软

件。 
此界面的下方显示了第 0轴到第 3轴计数器和锁存器的数值。 
界面的右边还有一些按钮用来复位和参数配置。 
 

 
 

图4-7  计数功能子界面 

4.4  运动功能测试操作 
如图 4-8所示的编程操作界面可以用于运动控制函数调用与执行，使用十分简明方便。 

运动轴选择：选择要测试的轴号，根据运动类型：单轴运动、2～4轴直线插补或 2轴圆

弧插补来确定需选的轴数。 
运动方式选择：运动模式有 5种：回原点、连续运动、定长运动、直线插补、圆弧插补。 

回原点运动时，指定运动轴按照设置好的回零参数进行回零动作。 
连续运动和定长运动为单轴运动，指定轴可进行不会自动停止的运动或者

http://www.szleadtech.com.cn
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运动一个指定的距离。 
直线插补可完成 2～4轴的直线插补运动。 
圆弧插补是任意 2轴的圆弧插补运动。 

单轴运动参数的设置：设置第 0轴到第 3轴在进行回原点、连续运动、定长运动时的运动
参数，包括：初速度（脉冲数/秒 PPS）、驱动速度(PPS)、总加速
时间(秒 S)、S段时间(S)、终点位置(脉冲数 P)、运行方向。 

直线/圆弧插补参数及插补速度设置：用来设置第 0轴到第 3轴插补运动终点、圆心位置、
插补运动的初速度、驱动速度、总加速时间和 S 段
时间。 

制动方式选择：确定运动轴在遇到停止指令时，是按照设置的运动曲线减速停止还是立即

停止脉冲指令。 

位移方式选择：确定位置坐标是相对还是绝对。 

加速曲线选择：确定运动速度曲线是梯形还是 S形。 

圆弧方向选择：确定圆弧插补时的运动方向。 

位置计数器选择：确定下方显示的 0～3号轴当前位置是来自命令位置计数器或是反馈位

置计数器。 

右侧的按钮： 
按“加载”键，将当前参数设置的数据加载到控制卡中； 
按“保存”键，当前控制卡中的数据被保存在计算机的 DMC2410测试软件中； 
按“启动”键，开始执行预置好参数的运动命令； 
按“停止”键，停止一切正在进行的运动过程； 
按“位置清零”键，将指定位置寄存器的数值清零。 

http://www.szleadtech.com.cn


                

 技术服务热线： 0755-26434329         网址： http://www.szleadtech.com.cn                          
14            

 

DMC2410 软件使用手册  Version 1.1  

 

图4-8  运动操作测试界面 

 
提示：运动控制函数的详细介绍请参阅第五章。 
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第五章  运动控制功能和相关函数 

在本章中我们对DMC2410 控制卡的一些主要控制功能进行简要介绍，并对实现这些功能
所需调用的函数进行说明，以便用户更好更快地理解和使用这些功能及相关函数。 
本节的主要内容如下： 
5.1 初始化、关闭控制卡函数 
5.2 指令脉冲输出 
5.3 单轴位置和速度控制    用梯形和S形速度曲线控制单轴运动 
5.4 回原点运动模式  
5.5 多轴运动控制          直线插补、圆弧插补和多段连续插补运动 
5.6 位置计数              命令位置、反馈位置和目标位置 
5.7 通用I/O控制操作 
5.8 伺服电机驱动器接口    伺服电机驱动器接口及相关操作函数 
5.9 位置比较输出 
5.10  脉冲当量设置、椭圆插补及位置修正 
5.11 多卡运行 
 

5.1  初始化、关闭控制卡 
在操作运动控制卡之前，必须调用 d2410_board_init函数为运动控制卡分配资源。同样，

当程序结束对运动控制卡的操作时，必须调用 d2410_board_close 释放运动控制卡所占用的
PC系统资源，使得所占资源可被其它设备使用。 
初始化函数：(以标准 C语言为例说明，下同) 
WORD d2410_board_init(void) 
功能：为 DMC2410运动控制卡分配系统资源并初始化 
参数：无  
返回值：卡数，(0～8)，其中 0表示没有卡 

 
关闭控制卡函数： 
void d2410_board_close(void) 
功能：释放控制卡占用的系统资源。当程序结束时必须调用此函数，它与 d2410_board_init

函数是一个相反的过程  
参数：无  
返回值：无  

 
例程：初始化和关闭控制卡 (以标准 C语言为例说明，下同) 

…… 
CardCount = d2410_board_init(); 
if(CardCount == 0)  
{  
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printf(“\n 没有发现 DMC2410运动控制卡”);  
getch(); 
return(); 

}  
…… 
d2410_board_close(); 
…… 
 

 
注意：程序结束时，必须调用d2410_board_close函数释放系统资源。 
 

5.2  脉冲输出模式的设置 
DMC2410 卡采用指令脉冲控制步进/伺服电机。由于市面上的众多电机驱动器厂家信号

接口要求各有不同（常用的有六种类型），所以在使用控制卡控制具体的电机驱动器时，必须

对脉冲输出方式进行正确的设定，电机才能正常工作。用户在调用运动控制函数之前应先调用

d2410_set_pulse_outmode函数来设置指令脉冲模式。 
指令脉冲包括两项基本信息：电机运转距离即脉冲数，和电机转动方向。有两种基本指令

模式： 
（1）脉冲/方向模式（即 PULSE/DIR模式） 
（2）双脉冲模式（即 CW/CCW模式） 
两种基本模式如表 5-1所示： 

表5-1 两种基本的指令脉冲输出方式 

模式 PULn-脚输出 DIRn-脚输出 
脉冲/方向（PULSE/DIR） 脉冲信号 方向信号（电平） 
双脉冲（CW/CCW） 正向（CW）脉冲 反向（CCW）脉冲 

 
注意：指令脉冲信号的接口特征可能是差分的，也可能是单端（集电极开路）的。

请参考硬件使用手册相关章节。 
 

5.2.1  脉冲/方向模式 

在此模式下，PULn-输出指令脉冲串，脉冲数对应电机运行的相应“距离” ，而脉冲频
率对应电机运行“速度” ；DIRn-输出方向信号，该信号的不同电平对应电机不同的转动方
向。此种模式在驱动器中最多。 
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图5-1  脉冲/方向输出模式 

脉冲信号可以设置为上升沿有效（即脉冲信号常态为低电平，变化为高时电机走一步）；

也可设置为下降沿有效（即脉冲信号常态为高电平，变化为低时电机走一步）。方向信号可设

置为高电平对应正向或低电平对应正向两种选择。所以实际上此种模式下有四种指令类型，如

图 5-1所示。 
 

5.2.2  双脉冲模式 

在此模式下，PULn-和 DIRn-引脚分别表示正向（CW）和反向（CCW）脉冲输出。从
PULn-引脚输出的脉冲使电机正转，而 DIRn-引脚输出的脉冲使电机反转。脉冲信号有上升沿
有效或下降沿有效的选择，所以此模式下共有两种指令类型，如图 5-2所示： 

? ? ? ?

? ? ? ?

? ? ? ?

? ? ? ?

( CW)

( CCW)

( CW)

( CCW)

( CW)
( CCW)

( CW)

( CCW)
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-
DIRn

-
PULn

-

DIRn
-

PULn
-

DIRn
-

PULn
-

DIRn
-

outmode = 4

outmode = 5

 
 

图5-2  双脉冲输出模式 
 

脉冲输出方式的设置函数： 
void d2410_set_pulse_outmode(WORD axis, WORD outmode ) 
功能：设置指定轴的脉冲输出方式 
参数：axis：轴号； 

outmode：脉冲输出方式选择，其值如表 5-2所示： 
 

 
表5-2 DMC2410脉冲输出方式 
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正方向脉冲 负方向脉冲 输出脉冲类型 
outmode OUT 输出端 DIR输出端 OUT输出端 DIR输出端 

0     

1     

2     

3     

4     

5     

 
返回值：无。 

 
 
例程：设置脉冲输出方式 

…… 
d2410_set_pulse_outmode (0,0)；//设置第 0轴脉冲输出模式为单脉冲模式，PULn-信号上升沿

有效，DIRn-正向为低电平。 
d2410_set_pulse_outmode (1,4)；//设置第 1轴脉冲输出模式为双脉冲模式，上升沿有效。 
…… 

 

5.3  单轴位置运动和速度控制 

DMC2410在表述运动轨迹时可以用绝对坐标和相对坐标 2种模式，如图 5-3所示。 
2种模式各有优点，如：在绝对坐标模式中用一系列坐标点定义一条曲线，如果要修改中

间某点坐标时，不会影响后续点的坐标；在相对坐标模式中，用一系列坐标点定义一条曲线，

用循环命令可以重复这条曲线轨迹多次。 
在 DMC2410函数库中距离或位置的单位为脉冲；速度单位为脉冲/秒；时间单位为秒。 
 

 
图5-3  绝对坐标与相对坐标中轨迹终点的不同表达方式 

 
最基本的位置控制是指从当前位置运动到另个位置，一般称为点位运动或定长运动。

DMC2410卡在执行单轴控制时，可使电机按照梯形速度曲线或 S形速度曲线进行点位运动或
连续运动。 
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5.3.1  梯形速度曲线运动 

这是位置控制中最基本的运动方式。电机在运动一段指定距离时，其运动速度按梯形曲线

变化，如图 5-4所示。 

 
图5-4 简单的梯形速度曲线 

 

运动速度之所以要按梯形曲线变化，是因为：电机转轴和被拖动的物体具有惯性，不可能

在瞬间内达到指定速度，因此应该给予一定的加速时间；减速时亦是类似，否则电机会因为瞬

间力矩不足而出现丢步、过冲（步进系统）或振荡（伺服系统）现象。 
实现以梯形速度曲线运动的点位控制函数如下： 

梯形速度曲线设置函数： 
void d2410_set_profile(WORD axis, double Min_Vel, double Max_Vel, double Tacc, 
double Tdec) 
功能：设定梯形速度曲线的起始速度、运行速度、加速时间、减速时间 
参数：axis：   轴号 

Min_Vel：起始速度，或简称为低速 
Max_Vel：运行速度，或简称为高速 
Tacc：  总加速时间(Time of Acceleration) 
Tdec：  总减速时间(Time of Deceleration) 

返回值：无  
 

提示：加速时间和减速时间可以相同，也可以不同。 
 
以对称梯形曲线为速度的位移控制函数： 
void d2410_t_pmove(WORD axis, long Dist, WORD posi_mode ) 

功能：让指定轴以对称梯形曲线速度作点位运动。 
参数：axis：轴号 

Dist：运动距离（distance） 
posi_mode：坐标模式，相对位移为 0，绝对位移为 1。 

返回值：无  
 
以非对称梯形曲线为速度的位移控制函数： 
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void d2410_ex_t_pmove(WORD axis, long Dist, WORD posi_mode ) 

功能：让指定轴以非对称梯形曲线速度作点位运动。 
参数：axis：轴号 

Dist：运动距离（distance） 
posi_mode：坐标模式，相对位移为 0，绝对位移为 1。 

返回值：无  
 

例程：执行以非对称梯形速度曲线作点位运动 
…… 
d2410_set_profile(0,500,6000,0.02,0.01)；//设置0号轴起始速度为500脉冲/秒、运行速度为6000

脉冲/秒、加速时间为 0.02秒、减速时间为 0.01秒。 
d2410_ex_t_pmove(0,50000,0)；         //设置 0号轴、运动距离为 50000个脉冲、相对位移，

并开始执行运动 
…… 
 

在单轴运行过程中，运动速度Max_Vel和目标位置 Dist均可以实时改变，如图 5-5所示。
若在减速时改变目标位置，电机的速度将如图 5-6所示发生变化。实现这 2个功能的函数如下： 

 

 
图5-5  改变速度及改变目标位置 

 

 
图5-6  减速过程中改变目标位置时速度的变化情况 

 
单轴运行中改变当前运行速度的函数： 
void d2410_change_speed(WORD axis,double Curr_Vel) 
功能：当指定轴在作连续运动时，调用此函数可以改变当前的运动速度，并立即按所指

定的速度连续运行。 
参数：Axis：轴号 

Curr_Vel：新的运动速度 

http://www.szleadtech.com.cn


                

 技术服务热线： 0755-26434329         网址： http://www.szleadtech.com.cn                          
21            

 

DMC2410 软件使用手册  Version 1.1  

返回值：无  
 
改变目标位置函数： 
void d2410_reset_target_position(WORD axis,long dist) 
功能：在运动中改变目标位置。若目标位置比当前位置远，则继续向前运动，到达新目标

位置后，停止脉冲输出；若目标位置比当前位置近，控制卡将先停止当前运动，然

后向反方向运动至目标位置。注意：该函数仅能在相对位置模式下使用。 
参数：axis：轴号 

dist：新的目标位置值 
返回值：无  
 
例程：改变速度、改变终点位置 

…… 
d2410_set_profile(0,500,6000,0.01,0.02)；     //设置梯形曲线速度、加、减速时间 
d2410_ex_t_pmove(0,50000,0)；             //设置轴号、运动距离 50000、相对坐标模式 
If(“改变速度条件”)                           //如果改变速度条件满足，则执行改变速度命令 
{ 

Curr_Vel= 9000；                        //设置新的速度 
d2410_change_speed(0,Curr_Vel)； //执行改变速度指令 

} 
If(“改变终点位置条件”)                //如果改变终点位置条件满足，则执行改变终点位置命令 
{ 

d2410_reset_target_position(0,55000)；   //改变终点位置为 55000 
} 
…… 
 

如果将运动中的运行速度设置得小于起始速度，整个运动过程中将会以起始速度作恒速运

动，如图 5-7所示。 

速度

时间

起始速度

运行速度

 

图5-7  运行速度小于起始速度导致恒速 
\ 

如果运动距离很短，当距离小于或等于(Max_Vel+Min_Vel)×Tacc时，理论上速度曲线将
变为三角形；但 DMC2410运动控制卡有自动调整功能，将三角形的尖峰去，以避免速度变化
太大发生冲击现象，请参见图 5-8。 
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理想减速曲线理想加速曲线

运动距离太小，无
法加速到设定的运
行速度

速度

运行速度

起始速度

时间

未调整前的

速度曲线

 

图5-8  运动距离小于加速距离 
 

控制轴运动的指令发出后，可以用 d2410_check_done函数检测电机当前运动状态。该函
数具体定义如下： 
指定轴的运动状态监测函数： 
WORD d2410_check_done(WORD axis ); 
功能：检测指定轴的运动状态，是运行还是停止。 
参数：axis：轴号 
返回值：0表示指定轴正在运行 

1表示指定轴停止运行 
 

5.3.2  S形速度曲线运动 

梯形速度曲线虽然简单，但它的速度曲线不平滑，其加速度有突变，因而运动中有冲击现

象，容易引起机器噪声和传动机构的磨损。在梯形速度曲线上（参见图 5-4），运动的不平滑
主要表现在四个瞬间的速度转折及相对应的加速度突变，这四个瞬间分别是：起始时、升至最

高速度时、从最高速度下降时和最后停止时。 
若将加速度改为线性变化，则速度曲线相应将变得光滑，如图 5-9所示。升速和减速阶段

均变得象“S”形状。采用此种速度曲线，运动更平稳，且有助于缩短加速过程、降低运动装
置的振动和噪声，以及延长机械传动部分的寿命。 
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    图5-9 S形速度曲线及其加速度曲线 
 

设置S形速度曲线及其点位运动的函数如下： 
非对称 S形速度曲线设置函数： 
void d2410_set_s_profile(WORD axis,double Min_Vel,double Max_Vel, double 

Tacc, double Tdec, long Sacc,long Sdec) 
功能：设置S形速度曲线的起始速度、运行速度、加速时间、S段加/减速距离 
参数：axis：  轴号 

Min_Vel： 起始速度 
Max_Vel： 运行速度 
Tacc：  总加速时间 
Tdec：  总减速时间 
Sacc：  S段加速距离 
Sdec：  S段减速距离 

返回值：无  
 

以对称 S形曲线为速度的位移控制函数： 
void d2410_s_pmove(WORD axis,long Dist,WORD posi_mode) 
功能：让指定轴以对称S形速度曲线作点位运动。 
参数：axis：轴号 

Dist：运动距离 
posi_mode：坐标模式，相对模式为 0，绝对模式为 1 

返回值：无  
 
以非对称 S形曲线为速度的位移控制函数： 
void d2410_ex_s_pmove(WORD axis,long Dist,WORD posi_mode) 
功能：让指定轴以非对称S形速度曲线作点位运动。 
参数：axis：轴号 

Dist：运动距离（Distance） 
posi_mode：坐标模式，相对模式为 0，绝对模式为 1 

返回值：无  
 

注意： 
a.由于执行 S 形速度曲线运动时机器的振动较小，用户可以加大加速度，即提高速度曲线
上线性升速区域的斜率，从而缩短加速或减速时间，从而缩短整个运动的时间。因此，S
形曲线在运动速度要求十分高的设备中被广泛使用； 

b.使用 S 形曲线的目的是产生平滑运动，但是如果因为距离太短或加速太慢原因导致电机
速度在加速段不能升至设定的最大值Max_Vel时，理论上加速段将突然切换至减速段，
从而导致在速度曲线的中部出现尖三角，并因此引起该轴出现较大震动和相关问题。为

了避免出现这种问题，DMC2410内置有自动调整功能，使得加减速段的过渡保持平滑，
如图 5-10所示。 
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图5-10 自动降速避免尖三角 

 
单轴运行情况下，S 形速度曲线运动过程中也可以调用 d2410_change_speed 和

d2410_reset_target_position函数实时改变运行速度和目标位置。注意多轴插补运行情况下不
能实时改变运行速度和目标位置。 
 

5.3.3  连续运动 

DMC2410 运动控制卡可以控制电机以梯形或 S 形速度曲线在指定的加速时间内从起始
速度加速至运行速度，然后以该速度连续运行，直至调用停止指令或者该轴遇到限位信号才会

按启动时的速度曲线减速停止。连续运动模式时，减速停止如图 5-11所示。 

速度

时间

起始速度

运行速度

停止命令或外部停止信号输入

 
         图5-11  连续运动过程中启动及减速停止的速度曲线 

 
梯形速度曲线单轴连续运动函数:  
void d2410_t_vmove(WORD axis,WORD dir) 
功能：让指定轴以梯形速度曲线加速到指定的运行速度后，连续运行。 
参数：axis：轴号 

dir：指定运动的方向，其中 0表示负方向，1表示正方向 
返回值：无 

 
S形速度曲线单轴连续运动函数: 
void d2410_s_vmove(WORD axis,WORD dir) 
功能：让指定轴以 S形速度曲线加速到指定的运行速度后，连续运行 
参数：axis：轴号 

dir：指定运动的方向，其中 0表示负方向，1表示正方向 
返回值：无 
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减速停止函数： 
void d2410_decel_stop(WORD axis,double Tdec) 
功能：指定轴减速停止。调用此函数后立即减速，到达起始速度后停止 
参数：axis：轴号 

Tdec：总减速时间 
返回值：无 

 
在单轴执行连续运动过程中，可以调用 d2410_change_speed 实时改变速度。注意：S

形速度曲线连续运动中对运行速度的改变最好在加速已经完成的恒速段进行。图 5-12 和图
5-13为梯形和 S形速度曲线下连续运动中变速和减速停止过程的速度变化曲线。 

d2410_change_speed

d2410_decel_stop

d2410_change_speed

d2410_decel_stop

速度 速度

时间 时间  
图 5-12 梯形速度控制中的变速                图 5-13 S形速度控制中的变速 

 
例程：以 S形速度曲线加速的连续运动及变速、停止控制 

…… 
d2410_set_profile(0,500,1000,0.1,0.1);  //设置梯形曲线速度，加、减速时间 
d2410_t_vmove(0,1);      //0号轴连续运动，方向为正 
if(“改变速度条件”)                       //如果改变速度条件满足，则执行改变速度命令 
{ 

Curr_Vel= 1200；                     //设置新的速度 
d2410_change_speed(0,Curr_Vel)；     //执行改变速度指令 

} 
if(“停止条件”)                            //如果运动停止条件满足，则执行减速停止命令 

d2410_decel_stop(0,0.1);    //减速停止，减速时间为 0.1秒 
…… 
 

相关函数： 
d2410_variety_speed_range 
d2410_imd_stop 
d2410_emg_stop 
d2410_read_current_speed 

请参阅本手册相关章节。 
 

5.3.4  加减速过程的距离（脉冲数）计算 

对于梯形速度曲线运动，加减速段的运动距离（脉冲数）可以按以下公式计算： 
  Dacc =（1/2）×（Max_Vel+Min_Vel）× Tacc 
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  Ddec =（1/2）×（Max_Vel+Min_Vel）× Tdec 
其中：Dacc，Ddec分别为加速段距离和减速段距离； 

Min_Vel，Max_Vel为起始速度和运行速度； 
Tacc，Tdec为加速时间和减速时间。 

以上公式也完全适合于 S曲线的情况。 
 

5.4  回原点运动 

在进行精确的位置控制之前，需要设定运动坐标系的原点。DMC2410提供多个与原点设
置相关的函数：原点信号的有效逻辑电平由d2410_set_HOME_pin_logic函数设置，回原点模
式由d2410_config_home_mode函数指定，回原点的动作由d2410_home_move函数控制，回
原点的速度则由 d2410_set_profile 函数设置，到达原点后指令脉 冲计数器 由
d2410_set_position函数清零。 

 
提示：在运行回原点运动之前必须确保原点信号的正确接入。请参阅硬件使用

手册相关章节，检查原点传感器的连接。 
 

设置原点信号函数： 
void d2410_set_HOME_pin_logic(WORD axis,WORD org_logic,WORD filter) 
功能：设置原点信号的电平和芯片内部滤波器使能。滤波器为硬件低通滤波器，当输入

信号脉宽小于 4us时，信号将被忽略。 
参数：axis：轴号 

org_logic：原点信号的有效电平, 
0－低电平有效 
1－高电平有效 

filter：设置滤波功能， 
0－禁止 
1－允许 

返回值：无 
 
设定回原点模式函数： 
void d2410_config_home_mode(WORD axis,WORD mode,WORD EZ_count) 
功能：DMC2410 运动控制卡提供了多种不同的回原点模式，实现精确定位到原点的方

案，通过调用此函数便可以选择其中一种模式。 
参数：axis：轴号； 

mode：回原点的模式， 
0－只计 home,  
1－计 home和 EZ  

EZ_count：在回原点运动过程中，当找到原点信号后，该轴的 EZ 信号出现了
EZ_count次后，电机停止。该参数的取值范围是：1~16。 
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返回值：无 
 
回原点函数： 
void d2410_home_move(WORD axis,WORD home_mode,WORD vel_mode) 
功能：按指定的方向和速度方式开始回原点。 
参数：axis：轴号 

home_mode：回原点的方法， 
1—正方向回原点 
2—负方向回原点 

vel_mode：选择回原点的速度方式， 
0—低速回原点 
1—高速回原点，遇原点信号，减速后停止 

返回值：无 
 

提示：执行完d2410_home_move函数后，指令脉冲计数器不会自动清零；如需清
零可以在回零运动完成后，调用d2410_set_position函数软件清零。 

 
下面介绍二种常用的回零方法的实现。 

方式 0：只计 home方式 
该方式以低速回原点，适合与行程短、安全性要求高的场合。动作过程为：电机从初始位

置以恒定低速度向原点方向运动，当到达原点开关位置，原点信号被触发，电机立即停止（过

程0）；将停止位置设为原点位置，如图5-14所示。 

 
图5-14 回原点方式0 

例程：低速回原点 
…… 

d2410_set_HOME_pin_logic(0,0,1);  //设置 0号轴的原点信号低电平有效，使能滤波功能 
d2410_config_home_mode(0,0,1);  //设置 0号轴模式为遇原点后停止，EZ信号出现次数为
1 
d2410_set_profile(0,500,1000,0.1,0.1); //设置 0号轴梯形曲线速度，加、减速时间 
d2410_home_move(0,2,0);    //设置 0号轴为负方向回原点，速度方式为低速回原点 
while (d2410_check_done(0) == 0)  //等待回原点动作完成 
{ 
} 
d2410_set_position(0,0)；    //设置 0号轴的指令脉冲计数器绝对位置为 0 

…… 
方式 1：计 home和 EZ方式 
若 将 上 面 的 程 序 d2410_config_home_mode(0,0,1) 改 为

d2410_config_home_mode(0,1,1)，EZ信号出现次数为1次，则回原点过程如图5-15所示。 
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图5-15 回原点方式1 

 
相关函数：（请参阅相关章节） 

d2410_set_position 
d2410_variety_speed_range 
d2410_imd_stop 
d2410_emg_stop 
d2410_read_current_speed 
 

5.5  多轴运动控制 

5.5.1  多轴联动 

几个轴同时运动，一般称为多轴联动。 
DMC2410运动控制卡可以控制多个电机同时执行 d2410_t_move、d2410_s_move这类

单轴运动函数。所谓同时执行，是在程序中顺序调用 d2410_t_move、d2410_s_move等函数，
因为程序执行速度很快，在瞬间几个电机都开始运动，给人的感觉就是同时开始运动。 
多轴联动在各轴速度设置不当时，各轴停止时间不同、在起点与终点之间运动的轨迹也不

是直线。如图 5-19所示。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图 5-19  二轴联动示意图 

5.5.2  直线插补运动 

插补运动与多轴联动则不同：插补运动不但能保证起点、终点位置准确外，X轴和 Y轴的
脉冲是按照直线斜率成比例发出的，所以在插补运动过程中的每一个时刻，其运动轨迹与理论

曲线的误差总是小于一个脉冲当量，如图 5-20所示。 
 
 

实际轨迹 Y 

X 
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图 5-20  直线插补示意图 
DMC2410卡可以进行任意 2轴、3轴和 4轴直线插补，插补工作由控制卡上硬件执行，

用户只需将插补运动的速度、加速度、终点位置等参数写入相关函数，而无需介入插补过程中

的计算工作。 
 
 
 
二轴直线插补： 

P0(X0,Y0)

P0(X1,Y1)

△X

△Y

Y

X  
图5-21  两轴直线插补 

 
如图 5-21 所示，2 轴直线插补从 P0 点运动至 P1 点，X、Y轴同时启动，并同时到达终

点；X、Y轴的运动速度之比为 ΔX：ΔY，二轴合成的矢量速度为： 
2 2

t t t
P X Y∆ ∆ ∆   = +   ∆ ∆ ∆     
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三轴直线插补： 
 

 
图5-22  三轴直线插补 

 
如图 5-22所示，XYZ 3轴直线插补从 P0点运动至 P1点。插补过程中 3轴的速度比为 ΔX：

ΔY：ΔZ，三轴合成的矢量速度为： 
2 2 2

t t t t
P X Y Z∆ ∆ ∆ ∆     = + +     ∆ ∆ ∆ ∆       

 
 
 
四轴插补： 
4轴插补可以理解为在 4维空间里的直线插补。一般情况是 3个轴进行直线插补，另一个

旋转轴也按照一定的比例关系和这条空间直线一起运动。其合成矢量速度为： 
2 2 2 2

t t t t t
P X Y Z U∆ ∆ ∆ ∆ ∆       = + + +       ∆ ∆ ∆ ∆ ∆         

调用直线插补函数前，调用者需提供矢量速度，包括其起始矢量速度 Min_Vel 和工作矢量速
度Max_Vel，梯形和 S形速度曲线参数。 
 
二轴直线插补函数： 
void d2410_t_line2(WORD axis1,long Dist1,WORD axis2,long Dist2,WORD 

posi_mode) 
功能：让指定的两轴作对称的梯形加减速插补运动。当 posi_mode=0 时，作相对位移

运动，运动方向由 Dist的正负值确定；为 posi_mode=1，作绝对位移运动，运动
方向由 Dist与当前位置的差值决定。  

参数：axis1：第一、二轴轴号 
Dist1，Dist2：第一、二轴距离 
posi_mode：位置模式， 

0－相对位移 
1－绝对位移 

返回值：无 
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三轴直线插补函数： 
void d2410_t_line3(WORD *axis,long Dist1,long Dist2,long Dist3,WORD 

posi_mode) 
功能：让指定的三轴作对称的梯形加减速插补运动。 
参数：axis：轴号列表 

Dist1，Dist2，Dist3：第一、二、三轴距离 
posi_mode：位置模式， 

0－相对位移 
1－绝对位移 

返回值：无 
 

例程：XY轴直线插补 
short AxisArray[2];       //轴号列表 
AxisArray[0]=0;   //定义插补 0轴为 X轴 
AxisArray[1]=1;   //定义插补 1轴为 Y轴 
d2410_set_vector_profile(1000,5000,0.1,0.2); 
d2410_t_line2(AxisArray[0],30000,AxisArray[1],40000,0); 
 
该例程使 X，Y轴进行相对模式直线插补运动，其相关参数为： 
ΔX=30000  pulse 
ΔY=40000  pulse 
起始矢量速度=1000pps （0轴,1轴分速度为 600， 800pps） 
工作矢量速度=5000pps （0轴,1轴分速度为 3000，4000pps） 
梯形加速时间=0.1s 
梯形减速时间=0.2s    

 
相关函数： 

d2410_set_vector_profile 
d2410_t_line3 
d2410_t_line4 

5.5.3  圆弧插补  
DMC2410卡的任意两轴之间可以进行圆弧插补，圆弧插补分为相对位置圆弧插补和绝对

位置圆弧插补，运动的方向分为顺时针（CW）和逆时针（CCW），如图5-23所示。 
二轴绝对位置插补函数： 

void d2410_arc_move(WORD *axis, long *target_pos,long 
*cen_pos, WORD arc_dir) 
功能：让指定的二轴作绝对位置圆弧插补运动。 
参数： axis：轴号列表 

target_pos：目标位置列表（指定圆弧终点） 
cen_pos：圆心位置列表 
arc_dir：圆弧方向， 

0－顺时针 
1－逆时针 

返回值：无 

 

图 5－23 
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二轴相对位置插补函数： 
void d2410_rel_arc_move(WORD *axis,long *rel_pos,long *rel_cen, WORD arc_dir) 
功能：让指定的二轴作相对位置圆弧插补运动。 
参数： axis：轴号列表 

rel_pos：目标位置列表（指定圆弧终点） 
rel_cen：圆心位置列表 
arc_dir：圆弧方向， 

0－顺时针 
1－逆时针 

返回值：无 
 

例程：XY轴圆弧插补 
short AxisArray[2]; 
long cen_pos[2] = {5000, 0};    //定义圆心坐标 
long end_pos[2] = {5000, -5000};//定义终点坐标 
AxisArray[0]=0;             //定义0轴为插补X轴 
AxisArray[1]=1;        //定义1轴为插补Y轴 
d2410_set_vector_profile(1000,3000,0.1,0.1);  
d2410_rel_arc_move (AxisArray, end_pos, cen_pos, 0);  //XY轴进行顺时针方向相对圆弧 

//插补运动，终点（5000, -5000），圆心（5000, 0） 
 

5.5.4  连续插补运动 
DMC2410卡允许多轴电机进行连续多段插补运动，而且通过运动速度设置函数的简单设

置就可以实现多线段恒定合成速度连续插补，线段之间没有间歇停顿，连续插补的效果可以用

图5-24来表示： 

 
图5-24  连续插补运动 

 
本控制卡上具有两级硬件缓冲功能，能预先存储两步运动的数据。控制卡当前运动的数据

存储在工作寄存器R（register）中，下一个运动的数据存储在预置缓冲区PR（pre-register）
中，如图5-25所示。当前运动完成，PR中的数据自动移至R中开始执行，此时寄存器PR1变
为空。PC机查询到PR为空后，即可补充下一运动的数据。如此不断循环，直至完成所有运动。 
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预置寄存器PR
工作寄存器

(R)
操作控制电路
(输出脉冲)

写运动命令PC:

DMC2410:

 
 

图5-25  双缓冲寄存器连续插补的工作原理 
 

读取指定轴预置缓冲区状态的函数： 
WORD d2410_prebuff_status(WORD axis) 
功能：读取指定轴预置缓冲区状态 
参数：axis：轴号 
返回值：预置缓冲区状态 

0－预置缓冲区空 
1－预置缓冲区满 

 
连续插补注意事项： 
1．连续插补运动只支持相对模式的插补运动。 
2．预置缓冲区不为空时，用户不能写入新的运动命令，否则将导致错误。 
3．如果在插补运动过程中，出现触发限位而停止，那么后续写入的资料和命令都是无效

的。 
下面通过一个例子说明连续插补的应用。 

 
图5-26  两轴连续插补示例 

 
描述：假定在一工作平面上，刀具在系统XY轴物理原点的正向位置(X轴对应Axis[0], Y轴

对应Axis[1])，现刀具先定位到C1, 然后依次执行各段插补运动，如图5-26所示。 
例程：XY轴连续插补 

   WORD Axis[2]; 
 int i; 
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long pos_array[8][2] = { {1000, 3000}, {1000, 4000}, {1707, 4707}, {2707, 4707},  
   {3414, 4000}, {3414, 3000}, {2707, 2293}, {1707, 2293} }; //定义各点坐标 

  Axis[0] = 0;  
 Axis[1] = 1;  
 d2410_set_vector_profile (500, 3000, 0.01, 0.01); //设置插补速度、加减速时间 
 d2410_t_line2(Axis[0], pos_array[0][0], Axis[1], pos_array[0][1], 1);  //定位到起点 
 while ( (d2410_check_done(Axis[0])==0 ) || (d2410_check_done(Axis[1])==0) )  
 { 
 } 
 
 for (i=1; i<8; i++) 
 { 
  while ( (d2410_prebuff_status(Axis[0]) == 1) || (d2410_prebuff_status(Axis[1]) == 1) ) 
  { 
  } 

 d2410_t_line2(Axis[0], pos_array[i][0]- pos_array[i-1][0], Axis[1], pos_array[i][1]- pos_array[i-1][1], 0); 
//依次插补到各点 

 
 } 
 
while ( (d2410_prebuff_status(Axis[0]) == 1) || (d2410_prebuff_status(Axis[1]) == 1) ) 

 {   

 } 

 d2410_t_line2(Axis[0], pos_array[0][0] - pos_array[7][0], Axis[1],  

pos_array[0][1] - pos_array[7][1], 0);  //回起点 
 

 
 

注意：缓冲寄存器不为空时，不得写入新的运动命令，否则将导致错误。 
 

5.6  位置计数 
DMC2410运动控制卡上每个轴均设设置了命令位置计数器和反馈位置计数器，命令位置

计数器用于监测指令位置，反馈位置计数器用于监测机械位置，下面详述其用法。 

5.6.1  命令位置计数器 
命令位置计数器是一个28位正负计数器，对控制卡输出脉冲进行计数。当输出一个正向

脉冲后，计数器加1；当输出一个负向脉冲后，计数器减1。 
读取指令脉冲位置函数： 
long d2410_get_position( WORD axis ) 
功能：读取指定轴的指令脉冲计数器。 
参数：axis：轴号 
返回值：指令位置脉冲数 
 
设置指令脉冲位置函数：  
void d2410_set_position(WORD axis, long current_position) 
功能：设置指定轴的指令脉冲计数器。 
参数：axis：轴号 
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current_position：指令脉冲计数器的设定值 
返回值：无 
 
例程：位置操作 

d2410_set_postion(0,100);     //设置轴 0的脉冲位置为 100 
position = d2410_get_position(0);  //读轴 0的当前位置值至变量 position 
 

5.6.2  反馈位置计数器  

反馈位置计数器是一个 28位正负计数器，对通过控制卡编码器接口 EA，EB输入的脉冲
（如编码器、光栅尺反馈脉冲等）进行计数。下面对这个计数器的计数原理进行详细描述。 

DMC2410运动控制卡能接收两种模式的脉冲输入：非 A/B相（脉冲+方向模式）模式和
AB相输入模式。 

(1) 非 A/B相模式： 
即为脉冲+方向方式。EA接收脉冲信号，EB接受方向信号，高电平对应于正向计数，低

电平对应于反向计数。如图5-27所示。 

 
图5-27 非A/B相模式输入信号图 

 
 (2) A/B相模式： 

 
图5-28 A/B相模式输入信号图 

 
这种模式下，EA脉冲信号“超前”或“滞后”EB脉冲信号90度，而这种“超前”或“滞后”就表示

电机的运转方向。当EA信号“超前”EB信号时，反馈位置加计数；EA信号“滞后”EB信号时，反
馈位置减计数。而且，用户可选用4、2、1倍计数模式对EA，EB信号进行计数用
d2410_counter_config进行设置，分别介绍如下： 

4倍计数：若为正向计数，反馈位置计数器的值为EA反馈脉冲数的4倍；若为负向计数，
反馈位置计数器的值为EB反馈脉冲数的4倍。 

2倍计数：若为正向计数，反馈位置计数器的值为EA反馈脉冲数的2倍；若为负向计数，
反馈位置计数器的值为EB反馈脉冲数的2倍。 

1倍计数：若为正向计数，反馈位置计数器的值为EA反馈脉冲数；若为负向计数，反馈位
置计数器值为EB反馈脉冲数。 

http://www.szleadtech.com.cn


                

 技术服务热线： 0755-26434329         网址： http://www.szleadtech.com.cn                          
36            

 

DMC2410 软件使用手册  Version 1.1  

例如：如果使用的编码器为2500线，即电机转一周反馈的EA、EB脉冲数都为2500个，
让电机转一周，若设置反馈位置计数模式为4倍计数，反馈位置计数器的值为10000；若设置
为2倍计数，反馈位置计数器的值为5000；若设置为1倍计数，反馈位置计数器的值为2500。 

 
设置编码器反馈输入模式函数： 
void d2410_counter_config(WORD axis, WORD mode) 
功能：设置编码器输入口的计数方式。 
参数：axis：轴号 

mode：编码器反馈输入模式 
0   非 A/B相, 为脉冲+方向 
1   1倍 A/B相脉冲信号 
2   2倍 A/B相脉冲信号 
3   4倍 A/B相脉冲信号 

返回值：无 
 
读取编码器位置函数： 
long d2410_get_encoder(WORD axis) 
功能：读取编码器反馈的脉冲计数值。 
参数：axis：轴号 
返回值：编码器的计数值。范围：28位有符号数。 
 
 
设置编码器位置函数： 
void d2410_set_encoder (WORD axis, long encoder_value) 
功能：设置编码器的脉冲计数值。 
参数：axis：轴号 

encoder_value：编码器脉冲计数的设定值。范围：28位有符号数。 
返回值：无 
 
例程：编码器反馈计数的操作 

d2410_counter_config (0,3);     //设置轴 0为 4倍计数，默认的 EA、EB计数方向 
d2410_set_encoder(0,0);     //设置轴 0的计数初始值为 0 
X_Position = d2410_get_encoder(0); //读轴 0的计数器的数值 

 

5.6.3  位置锁存 

DMC2410卡提供编码器计数值锁存功能，该功能广泛应用于各种测量行业。位置锁存方
式可以选择对每个编码器信号独立锁存，也可以通过一个锁存端口对全部编码器计数值同时锁

存，触发指令 LTC 接口一般接测量探头的触发信号。该功能用于位置测量十分准确、方便。
在复位触发标志位后，当锁存信号被触发，当前编码器计数值立即被捕获至位置锁存器中，并

将触发标志位置位，保护当前锁存器内的数值，直到触发标志位被再次复位。使用

d2410_get_latch_value可读取锁存内的编码器计数值。 
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设置位置锁存方式函数: 
void d2410_config_latch_mode(WORD cardno,WORD all_enable)  
参数：cardno：卡号（0～N – 1，N为卡数） 

all_enable： 0：单独锁存， 1：四轴同时锁存 
功能：设置 LTC端口的锁存方式 
返回值：无 

 
读取位置锁存值函数: 
long d2410_get _latch_value(WORD axis)  
参数：axis：轴号 
功能：读取被触发锁存到锁存器内的编码器计数值 
返回值：返回编码器的脉冲数 
 
例程：位置锁存的操作(C语言) 
int key=0;           //锁存状态标识 
long LatchStatus;         //触发状态标识 
long xValue[100],yValue[100],zValue[100];   //存放锁存值的数组 
int g_count=0;          //计数器 
d2410_config_latch_mode(0,1);       //设置为四轴同时锁存 
while(g_count<100)         //假设测 100点 
{ 

LatchStatus = d2410_get_latch_flag(0);   //读取锁存器状态 
if ( ( (LatchStatus & 0xF00) != 0) && key==0) 
{ 

xValue[g_count] = d2410_get_latch_value(0); //获得锁存值 
yValue[g_count] = d2410_get_latch_value(1); 
zValue[g_count] = d2410_get_latch_value(2); 
g_count++;         //计数器加 1 
key = 1;          //标识置位 

} 
else if ( ( (LatchStatus & 0xF) == 0) && key==1) 
{ 

d2410_reset_latch_flag(0);      //锁存器复位 
key = 0;          //标识复位 

} 
} 

 

5.7 通用 I/O控制 
DMC2410卡具有 20个通用数字输入口，20个通用数字输出口，通用输入采用了光耦隔

离，输出口为集电极开路方式。用户可以使用这些 I/O口用于输入开关信号、传感器信号等信
号，或是输出继电器、电磁阀等输出设备的控制信号。 
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读输入口函数： 
int d2410_read_inbit(WORD cardno,WORD bitno) 
功能：读取指定卡的指定输入口的电平 
参数：cardno：控制卡卡号，范围（0～N – 1，N为卡数） 

bitno：输入口位号（1～20） 
返回值：0表示低电平；1表示高电平 
 
写输出口函数： 
void d2410_write_outbit (WORD cardno,WORD bitno,WORD on_off) 
功能：设置指定卡的指定输出口的电平 
参数： cardno：控制卡卡号，范围（0～N – 1，N为卡数） 

bitno：输出口位号（1～20） 
on_off： 输出电平，0表示输出低电平，1表示输出高电平 

当拨码开关S1对应的位设置为OFF时, 当对输出口1～12置位时，0表示高电
平；1表示低电平。 

返回值：无 
 

例程：通用 I/O的操作，如图 5-29 
If(d2410_read_inbit(input1)==0) // 读取 INPUT1口的状态，判断按键是否按下？ 
｛ 

d2410_write_outbit(out1, 0); //如果按键按下，OUT1口输出为 0，LED发光 
｝ 
else 
｛ 

d2410_write_outbit(out1, 1); //如果按键未按，OUT1口输出为 1，LED不亮 
｝ 
 

 
图 5-29 通用输入输出口的接口图 

 
相关函数： 
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int d2410_read_outbit(WORD cardno,WORD bitno) 
long d2410_read_inport(WORD cardno) 
long d2410_read_outport(WORD cardno) 

 

5.8  伺服驱动器接口 
DMC2410 卡为伺服电机驱动器的 5个信号：INP，ALM，ERC，SVON，RDY，提供了

专用接口。其中 INP 和 ALM 是伺服驱动器状态的输入；ERC 是控制卡输出到伺服驱动器的
信号，用来清除伺服驱动器在运行过程命令位置与实际位置的误差；SVON伺服电机使能信号
是控制卡输出给伺服驱动器的控制信号，用来控制是否打开伺服电机；RDY 是伺服驱动器发
给控制卡的状态信号，表示伺服驱动器已经准备好接收控制指令。 

 

5.8.1  INP定位完成信号 

INP即伺服电机定位完成信号，是伺服电机驱动器发出给控制卡的状态信号，当伺服电机
定位完成时，伺服驱动器自动将该信号置为有效。通常采用脉冲信号控制的伺服驱动器都有一

个位置误差计数器，用于监测命令位置计数器和反馈位置计数器之间的误差，如图 5-30所示。
驱动器将控制电机运动，使得这个位置误差保持在较小范围。控制卡发出一个运动命令之后，

到伺服电机执行完该命令总会有一定的延时；同样，当控制卡停止输出脉冲时，伺服电机也不

会马上停下来，而是继续运动直到误差计数值减小到允许范围内，这时伺服驱动器将发出一个

伺服电机到位（INP）信号，反馈给控制卡表明伺服电机已经停止运动。误差计数值可以在伺
服驱动器上设置，一般设为几个脉冲，具体数值视该应用中要求的精度而定。 

 
 
 
 
 
 
 

图 5-30 伺服定位完成时的 INP信号 

 

函数库中的 d2410_config_INP_PIN 函数可设置 INP 信号的有效电平值以及使能或者禁
止对 INP信号的响应。如果设成对 INP信号不响应（即 disable），控制卡将在定长运动脉冲
发完后，不管伺服定位是否完成，都立刻翻转卡上的运动完成标识，即 d2410_check_done
将返回“完成”状态。相反，如果使能 INP信号（即 enable），那么控制卡在发完脉冲之后，
还要等到 INP 信号变为有效之后，才翻转运动完成标识，d2410_check_done 函数返回“完
成”状态。INP信号电平可以通过 d2410_get_rsts函数来读取。 

 
相关函数： 

d2410_config_INP_PIN 
d2410_get_rsts 
d2410_check_done 
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5.8.2  ALM伺服报警信号 

ALM 信号是从伺服电机驱动器发出给控制卡的状态信号，用来报告伺服驱动器或电机出
错。DMC2410 控制卡接收到 ALM 信号时，将立即停止发出脉冲，该过程是一个硬件处理过
程。对 ALM信号的是否使能以及有效电平的设置可以通过调用 d2410_config_ALM_PIN函数
来完成，ALM信号状态可以通过 d2410_axis_io_status函数来读取。 

 
相关函数： 

d2410_config_ALM_PIN 
d2410_axis_io_status 

 

5.8.3  ERC误差清除信号 

伺服电机驱动器依赖电机目标位置（即要求电机达到的位置）和当前位置（即电机已经到

达的位置）之间的误差来控制电机运动，若这个误差为零电机将停止运动。ERC 信号是控制
卡输出给伺服驱动器的控制信号，当伺服驱动器接收到该信号时会立即清除误差并停止电机运

转。在以下几种情况下可能需要用到 ERC信号： 
（1） 回原点运动时触发原点信号时 
（2） 运动过程中，触发限位信号时 
（3） 伺服驱动器发出 ALM信号时 
（4） 软件发出立即停止信号时 
这四种情况出现时，控制卡将停止输出脉冲，但是由于伺服电机本身的特性，决定了在命

令脉冲停止后到电机本身停止之间存在一个延迟时间，电机会继续运行直到 INP信号有效（即
误差计数达到允许范围内），这时如果给伺服驱动器发出一个 ERC信号就可将误差清零从而
使电机停止。当指定轴在输出 ERC 信号后，开始启动定时器，定时器按设定使 ERC 保持有
效，这个期间新的指令脉冲被忽略，直到定时结束（ERC信号 OFF）后，才重新接收新的指
令脉冲。用户可以利用函数 d2410_config_ERC_PIN来设定 ERC信号的工作方式。 

 
相关函数： 

d2410_config_ERC_PIN 
 

5.8.4  SVON使能伺服驱动器信号 

SVON是控制卡输出给伺服电机驱动器的控制信号，当 SVON信号为无效状态时，伺服
驱动器不使能，电机处于自由状态；当 SVON 信号有效时，伺服驱动器使能，电机锁紧。
DMC2410运动控制卡可使用函数 d2410_write_SEVON_PIN输出使能信号，也可以通过一个
通用数字输出口来输出 SVON信号。 

相关函数： 
d2410_write_SEVON_PIN 
d2410_read_SEVON_PIN 
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5.8.5  RDY伺服准备好信号 

RDY是伺服电机驱动器发给控制卡的状态信号，当 RDY信号为有效时，表示伺服驱动器
已经准备好，控制卡接收到该信号后就可以向伺服驱动器发出运动命令；如果 RDY信号无效，
表示伺服驱动器还未准备好，这时控制卡发出脉冲信号，伺服驱动器也不会按该命令运动。

DMC2410运动控制卡可使用函数 d2410_read_RDY_PIN读取伺服准备好信号，也可以利用
一个通用数字输入口来读取 RDY信号。 

 
相关函数： 

d2410_read_RDY_PIN 
d2410_read_inbit 

 

5.9  位置比较输出 
DMC2410卡每个运动轴，均可设置两个位置比较点。通过设置比较器数据函数，预先设

置比较器坐标值；利用触发条件函数，设置比较器数值和位置寄存器值的关系。当运动轴坐标，

大于、小于、或者等于预设值时，控制卡硬件自动在指定的输出端口送出一个电平信号。 
 
相关函数： 

d2410_config_CMP_PIN 
d2410_read_CMP_PIN 
d2410_write_CMP_PIN 
d2410_config_comparator 
d2410_set_comparator_data 
 

5.10  脉冲当量设置、椭圆插补及位置修正 
DMC2410卡的每一个运动轴，都可以设置一个脉冲当量。这样就可以方便实现椭圆插补，

或者传动比不同两个插补轴的圆弧插补。由于 DMC2410具有指令脉冲寄存器和编码器反馈寄
存器，通过调用相关函数，可实现运动控制位置误差的自动修正。 

 
相关函数： 
 d2410_set_equiv 
 d2410_get_equiv 

d2410_get_position_unitmm 
d2410_set_position_unitmm 
d2410_read_surrent_speed_unitmm 
d2410_get_encoder_unitmm 
d2410_set_encoder_unitmm 
d2410_arc_move_unitmm 
d2410_rel_arc_move_unitmm 
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d2410_pulse_loop 
 

5.11多卡运行 
DMC2410卡软件函数库支持最大 8块 DMC2410同时工作。因此，一台 PC机可以同时

控制多达 32个运动轴。由于 DMC2410卡支持即插即用，用户可不必去关心如何设置卡的基
地址和 IRQ中断值，当系统启动时这些全被系统 BIOS自动设定。用户可使用Motion2410确
定控制卡卡号的接口对应关系，例如：往轴 0发送定长运动，执行运动的电机即可判定它位于
1号卡，0号轴。卡号和轴号的对应关系：卡 1 （轴 0－3）； 卡 2（轴 4－7），…卡 n（轴[4×(n-1)]
－[4n-1]）。 

相关函数： 
 d2410_set_t_move_all 
 d2410_start_move_all 
 d2410_set_sync_option 
 d2410_set_sync_stop_mode 
 d2410_config_CSTA_PIN 
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第六章  编程举例 

前面已经对 DMC2410卡的控制功能和库函数作了一些介绍，本章将详细介绍如何编写一
个简单的程序：定长运动的控制，通过这个程序您可以了解到如何应用 VC、VB 等程序语言
调用 DMC2410运动控制卡的各种运动函数来实现运动控制功能。 
如果您希望更深入了解 DMC2410 运动控制功能的编程方法，可以参阅光盘中 Samples

目录下的例程源代码。我们在资料光盘中提供了以下几个示例： 
示例一、 单轴运动。卡的初始化，关闭操作，脉冲模式设置和单轴运动命令。 
示例二、 回原点运动，包括回原点的速度和方向的设置。 
示例三、 变速控制,目标位置改变。 
示例四、 多轴直线插补。 
示例五、 圆弧插补。 
示例六、 手轮功能，编码器反馈设置。 
示例七、 连续插补功能。 
示例八、 通用/专用输入输出。 
示例九、 编码器计数锁存。 
示例十、 位置比较输出。 

 
注意：在动手编写控制程序之前， 您需确认： 

1．PC机上安装有所需要的开发工具，如：Visual C++ 6.0或 Visual Basic 6.0
等。 

2．已经按照“第二章 软件安装”的步骤安装了控制卡（但不必接上驱动器和电机），
且用Motion2410测试软件对硬件进行过简单测试，以确认硬件工作正常，否
则调用的运动函数不能正常工作。 

 

6.1  Visual C++ 6.0编程举例 

（1）打开 Visual C++ 6.0； 
（2）新建一个工程； 
（3）选择MFC APPWizard(exe)； 
（4）选择工程保存路径，如：E:\； 
（5）输入工程名，如：test1。如图 6-1： 
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图6-1 创建新工程 

（5）在应用程序类型中选择“基于对话”，按“完成”键，建立工程。 
（6）给对话框进行简单的修改，增加按钮“启动”（命名为 IDC_BUTTON_Start）和“停止”
(命名为 IDC_BUTTON_Stop)，如图 6-2所示。 

 

图6-2  修改对话框 

（7）在相应的目录下找到 DMC2410.h和 DMC2410.lib文件，拷贝到 E:\tes1目录下。 
（8）选择“工程”->“添加工程”->“文件”，选中 DMC2410.lib文件加入到工程中。 
（9）打开 test1.cpp文件，在程序开始部分添加语句：#include “DMC2410.h”如图 6-3所示： 

 

图6-3  程序增加头文件 
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（10）在 CTest1Dlg::OnInitDialog()函数中添加代码： 
d2410_board_init(); 
如图 6-4： 

 

图6-4 程序增加初始化函数 
 

（11）在 Ctest1Dlg中添加一个成员函数 OnCancel,在 OnCancel函数中添加代码： 
    d2410_board_close(); 
    CDialog::OnCancel(); 
如图 6-5： 

 
 

图6-5 程序增加OnCancel函数 
 

 

（12）双击“启动”按钮在按钮点击事件中输入代码： 
d2410_set_profile(0,500,5000, 0.01,0.01); 
d2410_t_pmove(0,200000,0); 

双击“停止”按钮在按钮点击事件中输入代码： 
d2410_decel_stop(0,0.01); 

如图 6-6所示： 
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图6-6  程序中调用运动控制卡库函数 
 

（13）编译，运行，按下“启动”按钮，第 0轴就会输出长度为 200000的脉冲，运动中可以
按下“停止”按钮便会减速停止脉冲输出，如图 6-7所示：  

 
图6-7  程序运行界面 

 
 

6.2  Visual Basic 6.0 编程举例 

（1）在磁盘上新建一个目录，如 E:\test1 
（2）打开 Visual Basic 6.0  
（3）新建一个“标注 EXE”工程，在对话框上添加按钮“启动”（名称修改为 CB_Start）

和“停止”（名称修改为 CB_Stop），如图 6-8所示： 
 

 
 

图6-8  修改对话框（VB） 
 

（4）工程保存在 E:\test1目录下。 
（5）在资料光盘相应目录下找到 DMC2410.bas文件，拷贝到 test1目录下。 
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（6）选择“工程”->“添加模块”->“现存”，找到 test1目录下的 DMC2410.bas文件，添
加到工程中，如图 6-9所示： 

 

 
 

图6-9 添加头文件 
 

（7）双击窗口控件，在 Form_Load事件中添加代码： 
         d2410_board_init 
选择  UnLoad事件，在 Form_Unload事件中添加代码： 

d2410_board_close 
双击“启动”按钮，在 CB_Start_Click事件中添加代码： 

    d2410_set_profile 0,500,5000, 0.01,0.01  
d2410_t_pmove 0,200000,0  

双击“停止”按钮，在 CB_Stop_Click()事件中添加代码： 
        d2410_decel_stop 0, 0.01 
如图 6-10所示： 

 
 

图6-10 程序中调用运动控制卡库函数（VB） 
 
 

（8）运行，按下“启动”按钮，第 0轴就会输出长度为 20000的脉冲，运动中可以按下“停
止”按钮便会减速停止脉冲输出，如图 6-11所示： 
 

http://www.szleadtech.com.cn


                

 技术服务热线： 0755-26434329         网址： http://www.szleadtech.com.cn                          
48            

 

DMC2410 软件使用手册  Version 1.1  

 

图6-11 程序运行界面（VB） 
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第七章  运动函数说明 

DMC2410运动控制卡的运动控制函数库包括 16类 89个库函数。在本章中，我们对这些
函数分类进行详细的说明。如前所述，用户在具体应用中很可能只需调用函数库中的一小部分

函数便可满足其实际需求。 
库函数列表如下： 

 函数名 描 述 
d2410_board_init 初始化控制卡 初始化函

数 d2410_board_close 关闭控制卡 

d2410_set_pulse_outmode 设定脉冲输出模式 脉冲模式

设置函数 d2410_counter_config 设定编码器输入脉冲的计数方式 

d2410_set_profile 设置梯形速度曲线 
d2410_set_s_profile 设置Ｓ形速度曲线（按S段脉冲） 
d2410_set_st_profile 设置Ｓ形速度曲线（按S段时间） 
d2410_set_vector_profile 设置多轴插补运动的矢量速度曲线 
d2410_change_speed 在线改变指定轴的运动速度 
d2410_read_current_speed 读取指定轴的当前速度 
d2410_variety_speed_range 速度范围的设置 
d2410_decel_stop 单轴减速停止 
d2410_imd_stop 单轴立即停止 

运动速度

设置函数 

d2410_emg_stop 紧急停止所有轴 
d2410_t_vmove 单轴梯形加速连续运动 
d2410_s_vmove 单轴Ｓ形加速连续运动 
d2410_t_pmove 单轴梯形定长运动（对称的T形加减速） 
d2410_ex_t_pmove 单轴梯形定长运动（非对称的T形加减速） 
d2410_s_pmove 单轴S形定长运动（对称的S形加减速） 

单轴位置

运动控制

函数 

d2410_ex_s_pmove  单轴S形定长运动（非对称的S形加减速） 
d2410_t_line2  任意2轴以对称的梯形加减速作直线插补 
d2410_t_line3  任意3轴以对称的梯形加减速作直线插补 

直线插补

函数 d2410_t_line4 指定4轴以对称的梯形加减速作直线插补 
d2410_arc_move 任意两轴绝对位置圆弧插补 两轴圆弧 

插补函数 d2410_rel_arc_move 任意两轴相对位置圆弧插补 

d2410_config_home_mode 设置回原点模式 回原点 
函数 d2410_home_move 启动回原点运动 

d2410_set_handwheel_inmode 设置手轮脉冲输入方式 手轮运动

控制函数 d2410_handwheel_move 启动手轮运动 

d2410_check_done  读取指定轴的运动状态 
d2410_prebuff_status 读取缓存的状态 
d2410_get_rsts 读取指定轴外部信号的状态 
d2410_axis_io_status 读取指定轴有关运动信号的状态 

运动状态

及相关

I/O检测
函数 

d2410_axis_status 读取指定轴的主状态 
d2410_config_SD_PIN 设置SD信号 
d2410_config_PCS_PIN 设置PCS信号 
d2410_config_INP_PIN 设置INP信号 

驱动器专

用接口信

号的设定
d2410_config_ERC_PIN 设置ERC信号 
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d2410_config_ALM_PIN 设置ALM信号 
d2410_config_EZ_PIN 设置EZ信号 
d2410_config_LTC_PIN 设置LTC信号 
d2410_config_EL_MODE 设置EL信号 
d2410_config_HOME_pin_logic 设置HOME信号 
d2410_write_SEVON_PIN 输出SEVON信号 
d2410_read_SEVON_PIN 读取SEVON状态 
d2410_read_RDY_PIN 读取RDY状态 
d2410_write_ERC_PIN 控制ERC信号输出 

函数 

d2410_config_EMG_PIN 设置EMG信号 
d2410_get_position 读取指定轴的当前位置 
d2410_set_position 设定指定轴的当前位置 

位置计数

器控制 
函数 d2410_reset_target_position     在运动中改变目标位置 

d2410_read_inbit 读取输入口的状态 
d2410_write_outbit 设置输出口的状态 
d2410_read_outbit 读取输出口的状态 
d2410_read_inport 读取输入端口的值 
d2410_read_outport 读取输出端口的值 

通用I/O
接口函数 

d2410_write_outport 设置输出端口的值 
d2410_get_encoder    读取编码器反馈脉冲计数值 
d2410_set_encoder   设置编码器反馈脉冲计数值 
d2410_config_latch_mode 设置锁存方式 
d2410_get_latch_value 读取编码器锁存器的值 
d2410_get_latch_flag 读取锁存器标志 
d2410_reset_latch_flag 复位锁存器标志 
d2410_get_counter_flag 读取计数器标志 
d2410_reset_counter_flag 复位计数器的计数标志 
d2410_reset_clear_flag  复位计数器的清零标志 
d2410_triger_chunnel 选择全部锁存时的外触发信号通道 

编码器相

关函数 

d2410_set_speaker_logic 设置编码器speaker和LED的输出逻辑 
d2410_config_CMP_PIN 配置比较输出端口的功能 
d2410_read_CMP_PIN 读取比较输出端口的电平 
d2410_write_CMP_PIN 设置比较输出端口的电平 
d2410_config_comparator 配置触发条件 

位置比较

输出函数 

d2410_set_comparator_data 设置比较器数据 
d2410_get_equiv 读取指定轴的脉冲当量 
d2410_set_equiv 设置指定轴的脉冲当量 
d2410_get_position_unitmm 读取指定轴的当量位置 
d2410_set_position_unitmm 设置指定轴的当量位置 
d2410_read_current_speed_unitmm 读取指定轴的当量速度 
d2410_get_encoder_unitmm 读取指定轴编码器反馈的当量值 
d2410_set_encoder_unitmm 设置指定轴编码器反馈的当量值 
d2410_arc_move_unitmm 绝对当量单位圆或椭圆运动 
d2410_rel_arc_move_unitmm 相对当量单位圆或椭圆运动 

脉冲当量

设置、椭

圆插补及

位置修正 

d2410_pulse_loop 指定轴脉冲补偿 
d2410_set_t_move_all 多轴同步运动设定 
d2410_start_move_all 多轴同步运动 
d2410_simultaneous_stop 同步停止指定轴 
d2410_set_sync_option 多轴同步运动选项设定 

多卡运行 

d2410_set_sync_stop_mode 设置同步停止的减速方式 
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d2410_config_CSTA_PIN 设置同步启动信号 

 

 

7.1  初始化函数 
WORD d2410_board_init(void) 
功  能：为控制卡分配系统资源，并初始化控制卡 
参  数：无 
返回值：卡数，(0～8)，其中 0表示没有卡 

 
 
void d2410_board_close(void) 
功  能：关闭控制卡，释放系统资源 
参  数：无 
返回值：无 
 

7.2  脉冲模式设置函数设置函数 
void d2410_set_pulse_outmode(WORD axis, WORD outmode) 
功  能：设置指定轴的脉冲输出模式 
参  数：axis    指定轴号 
  outmode 脉冲输出方式选择，其值如下表所示： 

0-3 脉冲+方向 
4-5 双脉冲 
正方向脉冲 负方向脉冲 输出脉冲类型 

outmode OUT 输出端 DIR输出端 OUT输出端 DIR输出端 

0     

1     

2     

3     

4     

5     

 

 

返回值：无 
注意事项：在调用运动函数（如：d2410_t_vmove等）输出脉冲之前，一定要根据驱动器

接收脉冲的模式调用d2410_set_pulse_outmode设置控制卡脉冲输出模式。 
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void d2410_counter_config(WORD axis,WORD mode) 
功  能：设置编码器的计数方式 
参  数：axis    指定轴号 
  mode  编码器器的计数方式： 

0   非A/B相 (脉冲/方向) 
1   1X A/B 
2   2X A/B 
3   4X A/B 

返回值：无 
 
 
 
 

7.3  速度设置函数 
void d2410_set_profile(WORD axis,double Min_Vel,double Max_Vel,double 
Tacc,double Tdec) 
功  能：设定梯形曲线的起始速度、运行速度、加速时间、减速时间 
参  数：axis   要设置的轴号 
  Min_Vel  起始速度，单位pps 
  Max_Vel  运行速度，单位pps 
  Tacc  总加速时间，单位s 
  Tdec  总减速时间，单位s 
返回值：无 

 
void d2410_set_s_profile(WORD axis,double Min_Vel,double Max_Vel, double Tacc, 
double Tdec, long Sacc,long Sdec) 
功  能：设定S形曲线运动的起始速度、运行速度、总加减速时间、S段加减速脉冲数 
参  数：axis   要设置的轴号 
  Min_Vel  起始速度，单位pps 
  Max_Vel  运行速度，单位pps 
  Tacc  总加速时间，单位s 
  Tdec  总减速时间，单位s 
         Sacc         S加速段脉冲数 
Sdec       S减速段脉冲数 
返回值：无 

 
void d2410_set_st_profile(WORD axis,double Min_Vel, double Max_Vel,double Tacc, 
double Tdec, double Tsacc, double Tsdec) 
功  能：设定S形曲线运动的起始速度、运行速度、总加减速时间、S段加减速时间 
参  数：axis  要设置的轴号 
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  Min_Vel  起始速度，单位pps 
  Max_Vel 运行速度，单位pps 
  Tacc  总加速时间，单位s 
  Tdec  总减速时间，单位s 
      Tsacc       S加速段时间，其值应小于Tacc的一半。 

Tsdec  S减速段时间，其值应小于Tdec的一半。 
返回值：无 

 
void d2410_set_vector_profile(double Min_Vel,double Max_Vel,double Tacc, double 
Tdec) 
功  能：设定插补矢量运动曲线的起始速度、运行速度、加速时间、减速时间 
参  数：Min_Vel 起始速度，单位pps 
    Max_Vel 运行速度，单位pps 
    Tacc  总加速时间，单位s 
    Tdec  总减速时间，单位s 
返回值：无 

 
void d2410_change_speed(WORD axis,double Curr_Vel) 
功  能：在线改变指定轴的当前运动速度。该函数只适用于单轴运动中的变速，且在调用前

必须先调用d2410_variety_speed_range设置变速范围和使能 
参  数：axis    要设置的轴号 
    Curr_Vel   新的运行速度，单位pps 
返回值：无 

 
void d2410_variety_speed_range(WORD axis,WORD chg_enable ,double Max_Vel) 
功  能：设定指定轴改变的速度上限，及变速使能 
参  数：axis   要设置的轴号 
  chg_enable  禁止/使能连续运行中变速（禁止保留） 
  Max_Vel  运行速度的变速上限值，单位pps 
返回值：无 

 
double d2410_read_current_speed(WORD axis) 
功  能：读取当前速度值，单位pps 
参  数：axis 指定轴号 
返回值：指定轴的速度脉冲数 

 
void d2410_decel_stop(WORD axis,double Tdec) 
功  能：指定轴减速停止，调用此函数时立即减速，减速到起始速度后停止脉冲输出 
参  数：axis 指定轴号 
    Tdec 减速时间，单位s 

http://www.szleadtech.com.cn


                

 技术服务热线： 0755-26434329         网址： http://www.szleadtech.com.cn                          
54            

 

DMC2410 软件使用手册  Version 1.1  

返回值：无 
 

void d2410_imd_stop(WORD axis) 
功  能：使指定轴立即停止，没有任何减速的过程 
参  数：axis  指定轴号 
返回值：无 

 
void d2410_emg_stop(void) 
功  能：使所有的运动轴紧急停止 
参  数：无 
返回值：无 

 

7.4  单轴位置运动控制函数 
void d2410_t_pmove(WORD axis,long Dist,WORD posi_mode) 
功  能：使指定轴以对称梯形速度曲线做定长位移运动 
参  数：axis  指定轴号 
    Dist  （绝对/相对）位移值，单位：脉冲数 
  posi_mode 位移模式设定：0表示相对位移，1表示绝对位移 
返回值：无 

 
void d2410_ex_t_pmove(WORD axis,long Dist,WORD posi_mode) 
功  能：使指定轴以非对称梯形速度曲线做定长位移运动 
参  数：axis   指定轴号 
    Dist   （绝对/相对）位移值，单位：脉冲数 
    posi_mode 位移模式设定：0表示相对位移，1表示绝对位移 
返回值：无 

 
void d2410_s_pmove(WORD axis,long Dist,WORD posi_mode) 
功  能：使指定轴以对称S形速度曲线做定长位移运动 
参  数：axis   指定轴号 
    Dist   （绝对/相对）位移值，单位：脉冲数 
    posi_mode 位移模式设定：0表示相对位移，1表示绝对位移 
返回值：无 

 
void d2410_ex_s_pmove(WORD axis,long Dist,WORD posi_mode) 
功  能：使指定轴以非对称S形速度曲线做定长位移运动 
参  数：axis   指定轴号 
    Dist   （绝对/相对）位移值，单位：脉冲数 
    posi_mode 位移模式设定：0表示相对位移，1表示绝对位移 
返回值：无 
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void d2410_s_vmove(WORD axis,WORD dir) 
功  能：使指定轴以S形速度曲线加速到高速，并持续运行下去 
参  数：axis   指定轴号 
     dir   指定运动的方向，其中0表示负方向，1表示正方向 
返回值：无 

 
void d2410_t_vmove(WORD axis,WORD dir) 
功  能：使指定轴以梯形速度曲线加速到高速，并持续运行下去 
参  数：axis   指定轴号 
    dir   指定运动的方向，其中0表示负方向，1表示正方向 
返回值：无 

 

7.5  多轴直线插补运动控制函数 
void d2410_t_line2(WORD axis1,long Dist1,WORD axis2,long Dist2,WORD posi_mode) 
功  能：指定任意两轴以对称的梯形速度曲线做插补运动 
参  数：axis1   指定两轴插补的第一轴 
    axis2   指定两轴插补的第二轴 

Dist1   指定axis1的位移值，单位：脉冲数 
Dist2   指定axis2的位移值，单位：脉冲数 
posi_mode 位移模式设定：0表示相对位移，1表示绝对位移 

返回值：无 
 

注意事项：此函数可以对多条具有前后相连的线段实现连续插补的功能；当使用连续插补时，

posi_mode的值必须为0，即设为相对位移模式。以下多轴插补函数均需同此设置。 
 

void d2410_t_line3(WORD *axis,long Dist1,long Dist2,long Dist3,WORD posi_mode) 
功  能：指定任意三轴以对称的梯形速度曲线做插补运动 
参  数： axis   轴号列表的指针 

Dist1  指定插补轴1的位移值，单位：脉冲数 
Dist2  指定插补轴2的位移值，单位：脉冲数 
Dist3  指定插补轴3的位移值，单位：脉冲数 
posi_mode 位移模式设定：0表示相对位移，1表示绝对位移 

返回值：无 
 
void d2410_t_line4(WORD cardno, long Dist1, long Dist2, long Dist3, long Dist4,WORD 
posi_mode) 
功  能：指定四轴以对称的梯形速度曲线做插补运动 
参  数：cardno  指定插补运动的板卡号, 范围（0～N – 1，N为卡数） 

Dist1   指定插补第一轴的位移值，单位：脉冲数 
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Dist2   指定插补第二轴的位移值，单位：脉冲数 
Dist3   指定插补第三轴的位移值，单位：脉冲数 
Dist4   指定插补第四轴的位移值，单位：脉冲数  
posi_mode 位移模式设定：0表示相对位移，1表示绝对位移 

返回值：无 
 

7.6  两轴圆弧插补函数 
void d2410_arc_move(WORD *axis,long *target_pos,long *cen_pos, WORD arc_dir) 
功  能：指定任意的两轴以当前位置为起点，按指定的圆心、目标绝对位置和方向作圆弧插

补运动 
参  数：axis   轴号列表指针  
    target_pos  目标绝对位置列表指针，坐标单位：脉冲数 
    cen_pos  圆心绝对位置列表指针，坐标单位：脉冲数 
    arc_dir  圆弧方向：0表示顺时针，1表示逆时针 
返回值：无 

 
void d2410_rel_arc_move(WORD *axis,long *rel_pos,long *rel_cen, WORD arc_dir) 
功  能：指定任意的两轴以当前位置为起点，按指定的圆心、目标相对位置和方向作圆弧插

补运动 
参  数：  axis   轴号列表指针 

  rel_pos  目标相对位置列表指针, 单位：脉冲数 
  cen_pos  圆心相对位置列表指针, 单位：脉冲数 
  arc_dir  圆弧方向：0表示顺时针，1表示逆时针 
返回值：无 

 

7.7  回原点函数 
void d2410_config_home_mode(WORD axis,WORD mode,WORD EZ_count) 
功  能：设定指定轴的回原点模式 
参  数：axis   指定轴号 
  mode   回原点的信号模式:0－只计home,  1－计home和EZ 

EZ_count 遇到原点信号后，EZ信号出现 EZ_count指定的次数后，轴运动
停止。仅当mode=1时该设置有效，取值范围：1－16 

返回值：无 
 
void d2410_home_move(WORD axis,WORD home_mode,WORD vel_mode) 
功  能：单轴回原点运动 
参  数：axis   指定轴号 
  home_mode  回原点方式：1－正方向回原点，2－负方向回原点 
  vel_mode  回原点速度：0－低速回原点，1－高速回原点 
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返回值：无 
 

7.8  手轮运动控制函数 
void d2410_set_handwheel_inmode(WORD axis, WORD inmode, WORD count_dir) 
功  能：设置输入手轮脉冲信号的计数方式 
参  数：axis   指定轴号 
  inmode   设置脉冲输入方式： 

0－A、B相位信号，1倍计数 
1－A、B相位信号，2倍计数 
2－A、B相位信号，4倍计数 
3－差分脉冲信号 

  count_dir   设置计数器的计数方向： 
0－默认的PA/PB输入计数方向 
1－相反的PA/PB输入计数方向 

返回值：无 
 
void d2410_handwheel_move(WORD axis,double vh) 
功  能：启动指定轴的手轮脉冲运动 
参  数：axis  指定轴号 
   vh  最大脉冲输入频率，单位pps 
返回值：无 

 

7.9  运动状态及轴信号检测函数 
WORD  d2410_check_done(WORD axis) 
功  能：检测指定轴的运动状态，停止或是在运行中。 
参  数：axis  指定轴号 
返回值：0表示指定轴正在运行，1表示指定轴已停止。 

 
WORD d2410_prebuff_status(WORD axis) 
功  能：读取指定轴的预置缓冲区的状态 
参  数：axis  指定轴号 
返回值：0－缓冲区空，1－缓冲区满 

 
DWORD d2410_get_rsts(WORD axis) 
功  能：读取指定轴的外部信号状态 
参  数：axis  指定轴号 
返回值：见表 
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位号 信号名称 描述 
0～3 保留  

4 CSD 1：表示同时减速信号（CSD）为 ON; 0 : 为OFF 
5 STA 1：表示同时启动信号（STA）为 ON 
6 STP 1：表示同时停止信号（STP）为 ON 
7 EMG 1：表示紧急停止信号（EMG）为 ON 
8 PCS 1：表示 PCS 信号为 ON 
9 ERC 1：表示误差清除信号（ERC）为 ON 
10 EZ 1：表示索引信号（EZ）为 ON 
11 +DR(PA) 1：表示 +DR(PA) 信号为 ON 
12 -DR(PB) 1：表示 -DR(PB) 信号为 ON 
13 保留  
14 SD 1：表示 SD 信号为 ON 
15 INP 1：表示到位信号 INP 为 ON 
16 DIR 脉冲输出方向(0：表示正方向；1：表示负方向） 

17～31 保留  
 

WORD d2410_axis_io_status(WORD axis) 
功  能：读取指定轴有关运动信号的状态，包含指定轴的专用 I/O状态。 
参  数：axis  指定轴号 
返回值：见下表 
位号 信号名称 描述 
0～7 保留  

8 FU 1：表示正在加速 
9 FD 1：表示正在减速 
10 FC 1：表示在低速运行 
11 ALM 1：表示伺服报警信号 ALM 为 ON 
12 PEL 1：表示正限位信号 +EL 为 ON 
13 MEL 1：表示负限位信号–EL为 ON 
14 ORG 1：表示原点信号 ORG 为 ON 
15 SD 1：表示 SD 信号为 ON 

 
WORD d2410_axis_status(WORD axis) 
功  能：读取指定轴的主状态。 
参  数：axis  指定轴号 
返回值：见下表 
位号 信号名称 描述 

0 SSCM 1：表示写入一个启动命令。当运行结束后自动置0 
1 SRUN 1：表示有脉冲输出 
2 SENI 1：表示运动停止后产生的中断标志 
3 SEND 1：表示运动结束，当写入启动命令后自动置0 
4 SERR 1：表示产生一个错误中断 
5 SINT 1：表示产生一个事件中断 
6～12 保留  
13 SEOR 1：表示位置重载错误。当读取主状态后，该位自动置0 
14 SPRF 1：表示预置缓冲区满 
15 保留  
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7.10  驱动器专用接口信号的设定函数 
void d2410_config_SD_PIN(WORD axis,WORD enable, WORD sd_logic,WORD 
sd_mode) 
功  能：设置SD信号有效的逻辑电平及其工作方式 
参  数：axis  指定轴号 

enable 允许/禁止信号功能：0－无效，1－有效 
sd_logic 设置SD信号的有效逻辑电平：0－低电平有效，1－高电平有效。 
sd_mode 设置SD信号的工作方式： 

0－减速到起始速度，如果SD信号丢失，又开始加速 
1－减速到起始速度，并停止，如果在减速过程中，SD信号丢失，又开始加
速 
2－锁存SD信号，并减速到起始速度 
3－锁存SD信号，并减速到起始速度后停止。 

 
void d2410_config_PCS_PIN(WORD axis,WORD enable,WORD pcs_logic)  
功  能：设置允许/禁止PCS外部信号在运动中改变目标位置 
参  数：axis  指定轴号 

enable 允许/禁止信号功能：0－无效，1－有效 
pcs_logic 设置PCS信号的有效电平：0－低电平有效，1－高电平有效 

返回值：无 
 
void d2410_config_INP_PIN(WORD axis,WORD enable,WORD inp_logic) 
功  能：设置允许/禁止 INP信号及其有效的逻辑电平 
参  数：axis  指定轴号 

enable 允许/禁止信号功能：0－无效，1－有效 
inp_logic 设置 INP信号的有效电平：0－低电平有效，1－高电平有效 

返回值：无 
 
void d2410_config_ERC_PIN(WORD axis,WORD enable,WORD erc_logic,WORD 
erc_width,WORD erc_off_time) 
功  能：设置允许/禁止ERC信号及其有效电平和输出方式 
参  数：axis  指定轴号 

enable   范围：0～3： 
                0－不自动输出ERC信号 
                1－接收EL、ALM、CEMG等信号停止时，自动输出ERC信号 
                2－接收ORG信号时，自动输出ERC信号 
                3－满足第1或2两项条件时，均会自动输出ERC信号 

erc_logic 设置ERC信号的有效电平：0－低电平有效，1－高电平有效 
erc_width 误差清除信号ERC有效输出宽度： 
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0－12us,   1－102us,  2－409us,   3－1.6ms 
4－13ms,  5－52ms,   6－104ms,  7－电平输出 

erc_off_time ERC信号的关断时间： 
0－0us，  1－12us，2－1.6ms，3－104ms 

返回值：无 
 
void d2410_config_ALM_PIN(WORD axis,WORD alm_logic,WORD alm_action) 
功  能：设置ALM的逻辑电平及其工作方式 
参  数：axis  指定轴号 
  alm_logic ALM信号的输入电平：0－低电平有效，1－高电平有效 

alm_action ALM信号的制动方式：0－立即停止，1－减速停止 
返回值：无 

 
void d2410_config_EZ_PIN(WORD axis,WORD ez_logic, WORD ez_mode) 
功  能：设置指定轴的EZ信号的有效电平及其作用 
参  数：axis   指定轴号 
    ez_logic  EZ信号逻辑电平：0－低有效，1－高有效 
    ez_mode  EZ信号的工作方式： 

0－EZ信号无效 
1－EZ是计数器复位信号  
2－EZ是原点信号，且不复位计数器  
3－EZ是原点信号，且复位计数器 

返回值：无 
 
void d2410_config_LTC_PIN(WORD axis,WORD ltc_logic, WORD ltc_mode) 
功  能：设置指定轴锁存信号的有效电平。 
参  数：axis   指定轴号 
    ltc_logic  LTC信号逻辑电平：0－低有效，1－高有效 
    ltc_mode  保留，可设为任意值 
返回值：无 

 
void d2410_config_EL_MODE(WORD axis,WORD el_mode) 
功  能：设置EL信号的有效电平及制动方式 
参  数：axis   指定轴号 
    el_mode  EL有效电平和制动方式： 

0－立即停、低有效 
1－减速停、低有效 
2－立即停、高有效 
3－减速停、高有效 

返回值：无 
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void d2410_set_HOME_pin_logic(WORD axis,WORD org_logic,WORD filter) 
功  能：设置ORG信号的有效电平，以及允许/禁止滤波功能 
参  数：axis   指定轴号 
    org_logic  ORG信号的有效电平：0－低电平有效，1－高电平有效 
    filter   允许/禁止滤波功能：0－禁止，1－允许 
返回值：无 

 
 
void d2410_write_SEVON_PIN(WORD axis, WORD on_off); 
功  能：输出对指定轴的伺服使能端子的控制 
参  数：axis  指定轴号 

on_off 设定管脚电平状态：0－低，1－高。SEVON输出口初始状态可选。 
返回值：无 

 
int d2410_read_SEVON_PIN(WORD axis) 
功  能：读取指定轴的“伺服使能”端子的电平状态 
参  数：axis  指定轴号 
返回值：0－低电平，1－高电平。SEVON输出口初始状态可选。 

 
int d2410_read_RDY_PIN(WORD axis) 
功  能：读取指定运动轴的“伺服准备好”端子的电平状态 
参  数：axis  指定轴号 
返回值：0－低电平，1－高电平 

 
void d2410_write_ERC_PIN(WORD axis, WORD sel) 
功  能：控制指定轴“误差清除”端子信号的输出 
参  数：axis  指定轴号 
        sel  0－复位ERC信号，1－输出ERC信号 
返回值：无 

 
void  d2410_config_EMG_PIN(WORD cardno, WORD enable,WORD emg_logic) 
功能描述：EMG信号设置，急停信号有效后会立即停止所有轴。 
输  入：   cardno 卡号  

Enable     0：无效；    1：有效 
            emg_logic  0：:低有效； 1：高有效 
返回值：无 
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7.11 位置计数器控制函数 
long d2410_get_position(WORD axis) 
功  能：读取指定轴的指令脉冲位置 
参  数：axis  指定轴号 
返回值：指定运动轴的命令脉冲数，单位：脉冲 

 
void d2410_set_position(WORD axis,long current_position) 
功  能：设置指定轴的指令脉冲位置  
参  数：axis     指定轴号 
    current_position  绝对位置值 
返回值：无 

 
void d2410_reset_target_position(WORD axis,long dist) 
功  能：在相对模式的单轴定长运动中改变目标位置。 
参  数：axis  指定轴号 
    dist  相对位置值 
返回值：无 

 
 

7.12 通用 I/O控制函数 
int d2410_read_inbit(WORD cardno, WORD bitno) 
功  能：读取指定控制卡的某一位输入口的电平状态 
参  数：cardno  指定控制卡号, 范围（0～N – 1，N为卡数） 
    bitno   指定输入口位号（取值范围：1～20） 
返回值：0表示低电平；1表示高电平 

 
void d2410_write_outbit (WORD cardno, WORD bitno,WORD on_off) 
功  能：对指定控制卡的某一位输出口置位 
参  数：cardno  指定控制卡号，范围（0～N – 1，N为卡数） 
     bitno   指定输出口位号（取值范围：1～20） 
     on_off  输出电平：0－表示输出低电平 

1－表示输出高电平 
当拨码开关S1对应的位设置为OFF时，对输出口1～12置位时，
0表示高电平；1表示低电平。 

返回值：无 
 
int d2410_read_outbit(WORD cardno, WORD bitno) 
功  能：读取指定控制卡的某一位输出口的电平状态 
参  数：cardno  指定控制卡号, 范围（0 － N - 1 ,N为卡数） 
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    bitno   指定输入口位号（取值范围：1－20） 
返回值：0表示低电平；1表示高电平。 
        当拨码开关S1对应的位设置为OFF时，读取输出口1 –12的状态时，0表示高电

平；1表示低电平。 
 
long d2410_read_inport(WORD cardno) 
功  能：读取指定控制卡的全部通用输入口的电平状态 
参  数：cardno 指定控制卡号，范围（0～N – 1，N为卡数） 
返回值：bit0～bit19位值分别代表第1～20号输入端口值 

 
 
long d2410_read_outport(WORD cardno) 
功  能：读取指定控制卡的全部通用输出口的电平状态 
参  数：cardno 指定控制卡号，范围（0～N – 1，N为卡数） 
返回值：bit0～bit19位值分别代表第1～20号输出端口值 

当拨码开关S1对应的位设置为OFF时，读取输出口1~12的状态时，0表示高电
平；1表示低电平。 

 
void d2410_write_outport(WORD cardno, DWORD port_value) 
功  能：指定控制卡的全部通用输出口的电平状态 
参  数：cardno  指定控制卡号，范围（0～N – 1，N为卡数） 
    port_value  bit0～bit19位值分别代表第1～20号输出端口值。 

当拨码开关S1对应的位设置为OFF时，对输出口1 –12置位时，0
表示高电平；1表示低电平。 

返回值：无 
 

7.13 编码器相关函数 
long d2410_get_encoder(WORD axis) 
功  能：读取指定轴编码器反馈位置脉冲计数值 
参  数：axis  指定轴号 
返回值：位置反馈脉冲值，单位：脉冲数，范围：28位有符号数 

 
void d2410_set_encoder(WORD axis,long encoder_value) 
功  能：设置指定轴编码器反馈脉冲计数值 
参  数：axis   指定轴号 
  encoder_value 编码器的设定值，范围：28位有符号数 
返回值：无 

 
void d2410_config_latch_mode(WORD cardno, WORD all_enable) 
功  能：设置锁存方式为单轴锁存或是四轴同时锁存 
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参  数：cardno  指定控制卡号 
    all_enable  锁存方式 ：0－单独锁存， 1－四轴同时锁存 
返回值：无 

 
 
long d2410_get_latch_value(WORD axis) 
功  能：读取编码器锁存器的值 
参  数：axis  指定轴号 
返回值：锁存器内的编码器脉冲数，单位：脉冲 

 
 
long d2410_get_latch_flag(WORD cardno) 
功  能：读取指定控制卡的锁存器的标志位 
参  数：cardno 指定控制卡号，范围（0～N – 1，N为卡数） 
返回值：见下表 

返回值位号 指定卡的状态位意义描述 
0 1： 0轴有触发信号. 
1 1： 1轴有触发信号. 
2 1： 2轴有触发信号. 
3 1： 3轴有触发信号. 
4 1： 0轴有清零信号 
5 1： 1轴有清零信号 
6 1： 2轴有清零信号 
7 1： 3轴有清零信号 
8 1：0轴位置已锁存 
9 1：1轴位置已锁存 
10 1：2轴位置已锁存 
11 1：3轴位置已锁存 
12 1： 0轴位置已清零 
13 1：1轴位置已清零 
14 1：2轴位置已清零 
15 1：3轴位置已清零 

16～31 保留 
 

void d2410_reset_latch_flag(WORD cardno) 
功  能：复位指定控制卡的锁存器的标志位 
参  数：cardno 指定控制卡号 
返回值：无 

 
long d2410_get_counter_flag(WORD cardno) 
功  能：读取指定控制卡的计数器的标识位 
参  数：cardno 指定控制卡号 
返回值：见下表 
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返回值位号 描述 
0 指定卡的X轴 借位触发标志：计数器每下溢出时触发一次 
1 进位触发标志：计数器每上溢出时触发一次 
2 符号标志：计数器上溢出为0，下溢出为1 
3 上下计数标志：上计数时为1，下计数时为0 
4～7 保留 
8 指定卡的Y轴 借位触发标志：计数器每下溢出时触发一次 
9 进位触发标志：计数器每上溢出时触发一次 
10 符号标志：计数器上溢出为0，下溢出为1 
11 上下计数标志：上计数时为1，下计数时为0 
12～15 保留 
16 指定卡的Z轴 借位触发标志：计数器每下溢出时触发一次 
17 进位触发标志：计数器每上溢出时触发一次 
18 符号标志：计数器上溢出为0，下溢出为1 
19 上下计数标志：上计数时为1，下计数时为0 
20～23 保留 
24 指定卡的U轴 借位触发标志：计数器每下溢出时触发一次 
25 进位触发标志：计数器每上溢出时触发一次 
26 符号标志：计数器上溢出为0，下溢出为1 
27 上下计数标志：上计数时为1，下计数时为0 
28～31 保留 

 

void d2410_reset_counter_flag(WORD cardno) 
功  能：复位计数器的计数标志位, 范围（0～N – 1，N为卡数） 
参  数：cardno 指定控制卡号 
返回值：无 

 
void d2410_reset_clear_flag(WORD cardno) 
功  能：复位计数器的清零标志位, 范围（0～N – 1，N为卡数） 
参  数：cardno 指定控制卡号 
返回值：无 

 
void d2410_triger_chunnel(WORD cardno, WORD num) 
功  能：选择全部锁存时外触发信号的通道；可以由二个信号通道输入， 端子LTC1或者

LTC2；默认为LTC1。 
参  数：cardno 卡号 
         Num   信号通道选择： 
                1－ 通过端子LTC1锁存四个轴，  
                2－ 通过端子LTC2锁存四个轴 
返回值：无 

 
void d2410_set_speaker_logic(WORD cardno, WORD logic) 
功  能：选择编码器Speaker和LED的输出逻辑，默认为低有效 
参  数：  cardno  卡号 
           logic    有效电平： 
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0－低有效 
1－高有效 

返回值：无 
 

7.14   位置比较输出函数 
void d2410_config_CMP_PIN(WORD axis, WORD cmp1_enable,  WORD cmp2_enable, 
WORD CMP_logic) 
功  能：配置位置比较输出端口的功能 
参  数：  axis   轴号 
    cmp1_enable 配置CMP1(X轴)、CMP2(Y轴)、CMP3(Z轴)、CMP4(A轴) 

0－配置为数字输出端口 
1－配置为位置比较输出 

    cmp2_enable  配置CMP1’(X轴)、CMP2’(Y轴)、CMP3’(Z轴)、CMP4’(A轴) 
0－配置为数字输出端口 
1－配置为位置比较输出 

CMP_logic  0－负逻辑；1－正逻辑 
返回值：无 

 
int  d2410_read_CMP_PIN(WORD axis) 
功  能：读取指定轴的比较输出端口的电平 
参  数：  axis  轴号 
返回值：1－高电平；0－低电平 

 
void  d2410_write_CMP_PIN(WORD axis, WORD on_off) 
功  能：设置指定轴的位置比较输出端口的电平 
参  数：  axis      轴号 
      on_off   1－高电平；0－低电平 
返回值：无 

 
void d2410_config_comparator(WORD axis, WORD cmp1_condition, WORD 
cmp2_condition, WORD source_sel,WORD SL_action) 
功  能：配置指定轴2个比较器的触发条件。 
参  数：axis    轴号 
    cmp1_condition   比较器1的触发条件 

       0：关闭比较器1功能 
       1：计数器的值等于比较器1 
       2：计数器的值小于比较器1 
       3：计数器的值大于比较器1 

    cmp2_condition 比较器2的触发条件 
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       0：关闭比较器2功能 
       1：计数器的值等于比较器2 
       2：计数器的值小于比较器2 
       3：计数器的值大于比较器2 

source_sel  配置计数器类型 
    0：2个比较器均与指令脉冲计数器比较 
    1：比较器1和指令脉冲比较；比较器2与编码器脉冲比较 

SL_action  0：保留 
返回值：无 

 
void  d2410_set_comparator_data(WORD axis,long cmp1_data,long cmp2_data) 
功  能：预置比较器数值 
参  数：  axis   轴号 

  cmp1_data  比较器1的值 
  cmp2_data  比较器2的值 
返回值：无 
 

7.15     脉冲当量设置、椭圆插补及位置修正 
int  d2410_get_equiv(WORD axis, double *equiv) 
功能：读取指定轴的脉冲当量 
参数： axis   轴号 
   *equiv  脉冲当量值 
返回值：保留 
 

int  d2410_set_equiv(WORD axis, double new_equiv) 
功能：设置指定轴的脉冲当量 
参数： axis    轴号 
   new_equiv  脉冲当量值 
返回值：保留 
 

int  d2410_get_position_unitmm(WORD axis, double * pos_by_mm) 
功能：读取指定轴的脉冲当量 
参数： axis     轴号 
   *pos_by_mm  当量位置 
返回值：保留 
 

int  d2410_set_position_unitmm(WORD axis, double pos_by_mm) 
功能：设置指定轴的当量位置 
参数： axis    轴号 
   pos_by_mm  当量位置 
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返回值：保留 
 

int  d2410_read_current_speed_unitmm(WORD axis, double *current_speed) 
功能：读取指定轴当前的当量速度 
参数： axis     轴号 
   *current_speed  当量速度 
返回值：保留 
 

int  d2410_get_encoder_unitmm(WORD axis, double *encoder_pos_by_mm) 
功能：读取指定轴编码器反馈的当量位置 
参数： axis       轴号 
   *encoder_pos_by_mm  编码器当量位置 
返回值：保留 
 

int  d2410_set_encoder_unitmm(WORD axis, double encoder_pos_by_mm) 
功能：设置指定轴编码器反馈的当量位置 
参数： axis       轴号 
   encoder_pos_by_mm  编码器当量位置 
返回值：保留 
 

void d2410_arc_move_unitmm(WORD *axis,double *target_pos, double *cen_pos, 
WORD arc_dir) 

功  能：指定任意的两轴以当前位置为起点，按指定的圆心、目标绝对当量位置和方向作圆
或椭圆插补运动 

参  数：axis   轴号列表指针  
    target_pos  目标绝对位置列表指针，单位：当量脉冲数 
    cen_pos  圆心绝对位置列表指针，单位：当量脉冲数 
    arc_dir  圆弧方向：0表示顺时针，1表示逆时针 
返回值：无 

 
void d2410_rel_arc_move_unitmm(WORD *axis, double *rel_pos, double *rel_cen, 

WORD arc_dir) 
功  能：指定任意的两轴以当前位置为起点，按指定的圆心、目标相对当量位置和方向作圆

或椭圆插补运动 
参  数：axis   轴号列表指针  
    rel_pos  目标相对位置列表指针，单位：当量脉冲数 
    rel_cen  圆心相对位置列表指针，单位：当量脉冲数 
    arc_dir  圆弧方向：0表示顺时针，1表示逆时针 
返回值：无 

 
int d2410_pulse_loop(WORD axis) 
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功  能：对指定运动轴，以编码器反馈位置为基准，自动补偿命令位置值和编码器反馈值之
差。 

参  数：axis   轴号 
返回值：保留 

 

7.16     多卡运行 
int d2410_set_t_move_all(WORD TotalAxes, WORD *pAxis, long *pDist, WORD 

posi_mode) 
功  能：设置多轴同步运动的运动参数 
参  数：TotalAxes  同步运动轴的数量  
    pAxis   轴号列表指针 
    pDist   距离列表指针，单位：当量脉冲数 
    posi_mode 位置模式：0表示相对位置，1表示绝对位置 
返回值：1表示正常；－1表示参数错 

 
int d2410_start_move_all(WORD FirstAxis) 
功  能：按照预设运动参数，开始多轴同步运动 
参  数：FirstAxis  第一轴轴号 
返回值：1表示正常；－1表示参数错 
 

void  d2410_simultaneous_stop(WORD axis)  
功  能：在指定轴的 CSTP 端子上输出一个单脉冲的停止信号。如果有多个轴的CSTP信

号相连接，则所有相连运动轴将同时停止运行。 
参  数：axis  轴号 
返回值：无 

 
int d2410_set_sync_option(WORD axis, WORD sync_stop_on, WORD 

cstop_output_on, WORD sync_option1, WORD sync_option2) 
功  能：多轴同步选项的设置 
参  数：axis    轴号  
    sync_stop_on   1表示有CSTP,轴停止；0表示有CSTP时，轴不停 
    cstop_output_on  1表示当异常停止时，输出CSTP；0表示不输出 
    sync_option1  0表示立即启动该功能；1表示等待CSTA后启动该功能 

sync_option2  0保留 
返回值：1表示正常；－1表示参数错 

 
int d2410_set_sync_stop_mode(WORD axis, WORD stop_mode) 
功  能：设置同步停止的模式 
参  数：axis   轴号  
    stop_mode 停止模式：0表示立即停止；1表示减速停止 
返回值：1表示正常；－1表示参数错 
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d2410_config_CSTA_PIN(WORD axis, WORD edge_mode) 
功  能：设置低有效的同步启动信号的触发方式 
参  数：axis   轴号  
    edge_mode  触发方式：0表示电平；1表示边沿 
返回值：1表示正常；－1表示参数错 
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