
机器人控制器（DCS）外扩轴与外扩 IO 使用方法 

                              

  简介： 

在手臂正常使用中会遇到需要外扩伺服控制周边机构的情况。外扩轴，即外扩台达伺服，

通过手臂程序语言控制器伺服，省去 PLC 控制。这个是台达产品线齐全的一个优势，调试

方便，性价比高，台达产品搭配销售。本体自带的使用者 IO 不够使用了，这个时候可以选

择通过控制器自带 DMCNET 口扩展台达周边产品。 

 

一、 外扩轴 

1. 硬件配置： 

a) 台达机器人控制器 

b) 台达 A2 或 A3 支持 DMCNET 通讯的驱动器，如：ASD-A2-0421-F 

c) 台达绝对值编码器的电机:ECMA-CA0401ES 

d) DMCNET 通讯线（标准网线也行），终端电阻。 

注：伺服选型需要支持 DMCNET 通讯，绝对值编码器。V3.48 韧体之后支

持 A3 伺服。具体参数设定见 A2 或 A3 伺服使用手册。 

2. 伺服驱动器设置步骤： 

a) . 恢复出厂设置： 



设置 P2-08=10（重置后请重新上电）。以下参数设置均在伺服驱动器设置

面板上操作。 

上电后驱动器会报警 AL013。这是因为驱动器将电机正反转极限和紧急停

止默认为常闭开关，这里没有接线。可以设置 P2-15,P2-16,P2-17 各个参

数的值从左到右的第二位由 0 设置为 1,表示将常闭节点设置为常开节点。

断电重启后报警消除。 

操作步骤如下： 

b) . 绝对型编码器设定： 

设置 P2-69 的值为 1，表示绝对值编码器，默认为 0，表示增量型编码器。 

P2-08 •设置为1（设置完成后断电重启）

P2-15 •由原0x0022设置为0x0122

P2-16 •由原0x0023设置为0x0123

P2-17 •由原0x0021设置为0x0121



 

操作步骤如下： 

c) . 初始化绝对位置  

初次使用或者绝对位置遗失（报警 AL06A）的电机需要初始化绝对位置。

需要将电机调整到合适位置，设置 P2-71 为 1（此参数受 P2-08 保护，设置

前需要设置 P2-08 为 271，再设 P2-71 为 1）,操作步骤如下。 

 

操作步骤如下： 

 

 

 

d) . 通讯参数设定 

P2-69 • 设置为1（设置完成后断电重启）

P2-71 • 设置1

P2-08 • 设置271



以上步骤操作完成后，伺服解除紧急停止，正反极限报警，且设

置为绝对型伺服后设置了绝对位置原点。这里要与机器人通讯还

需要设置通讯参数。 

操作步骤如下： 

 

 

 

 

 

 

注：站号 P3-00 的值 SCARA 四轴外扩时，起始站号为 1，依次递

增。VA 六轴外扩时，起始站号为 3，依次递增。 

 

3. 机器人软件操作方法： 

a) 扫描外扩轴 

打 开 机 器 人 调 试 软 件 DRAStudio ， 找 到 左 侧 选 项 卡 中 【 外 部 轴

P1-01
•设置为0x010B（控制模式及控制命令输入源设定）

P3-00
•设置为0x0001（此为站号，根据实际需要设定）

P3-01
•设置为0x0203（通讯传输速率设定）

P3-02
•设置为0x0006（通讯协议设定）

P3-12
•设置为0x0100（CANopen / DMCNET 支持设定）



（External）】，点击【扫描】后，软件会扫描已经连线的外部轴。若成功

后则会弹出通讯成功对话框，出现如下界面。 

注意：本文以一个 A2 伺服说明，台达最多可扩展 6 个外扩轴。当外扩多

个伺服时，界面也会对应增加，操作与单个伺服相同。若扫描不成功时，

首选排除线材的问题，再尝试重新操作上述伺服参数恢复出厂设置。 

b) 使能与寸动 

扫描到外扩轴后，可在【外部轴】界面实现轴的使能，寸动，goto 固定

puu 值，观察当前 PUU，设置寸动的速度和距离等操作，目前使用的多

数为绝对值电机，无需搜索原点。 

可以在左侧选项卡【伺服】界面操作外部轴的使能。 

        



也可以在软件右侧辅助画面【外部轴】界面操作外部轴寸动及运动速度。 

 

 

 

 

 

 

c) 示教点位 

点击左侧选项卡【点位】，寸动外部轴到指定位置，选中要示教的点位行，

点击【外部教点】后，此点位的 X 坐标记录第一个轴的当前 PUU，依次

如果同时外扩一个以上的轴信息会被依次记录到 Y，Z,RZ 等栏位中。 

d) Goto 点位 



点位示教完成后，需要 goto 到位确认点位位置。选中点位列表需要操作

的点位，点位行背景变为蓝色即可。点击【到位】前，需要选择 goto 的

轴编号，如果有外扩多个轴，信息都会记录在一个点位中，所以需要选择。

这里选择【ExtJ1】，表示要到位外扩第一轴，即 X 坐标的点位信息。 

另外,点位信息栏中，CoordinateStr 栏的 Ext 表示当前点位为外扩轴点位

的意思。 

注意：在 goto 点位时，如果伺服报警 AL801 未全轴回原点，则需要重

新设置 P2-71，将伺服调整到合适位置，重新设原点。 

e) 编写程序 

常用外扩轴需要用到的指令： 

① 设置速度：与手臂本身的 MovJ 方法相同，使用 SpdJ,AccJ,DecJ 设置。 

② 伺服使能：外扩轴的指令前都有【Ext】前缀。需要传入一个参数表示

轴编号。使用 ExtServoOff, ExtServoOn 指令操作。 

③ 运动指令：ExtMovJ 指令可以传入，轴编号，点位名称走示教的点位

信息，也可以传入轴编号，指定脉冲数，运动模式“PUU”。 

外扩轴功能目前不支持插补，所以只能单轴运动。 



二、 外扩 IO 

1． 硬件介绍 

当本体自带的 24 入 12 出的 IO 点不够使用时，可以通过 DMCNET 口外扩输

入输出点。 

可选外扩 IO 型号 说明 

ASD-DMC-RM32PT 16 个输入点，16 个输出点 

ASD-DMC-RM32MN 32 个输入点 

ASD-DMC-RM32NT 32 个输出点 

 

产品外观如下： 

 



其中： 

① DMCNET 通讯口：一个端口连接前方站点，一个端子连接后面站点，若无

则建议使用终端电阻插入。 

② 24V 电源：接入外界 24V 电源。 

③ 站号选择：通过旋钮选择当前站号，默认从 1 开始，依次递增。 

④ 指示灯显示：显示输入或者输出信号状态。 

⑤ 接线端子：通过此端子接线。 

2． 接线方法 

 输入接线方法： 

输入支持 NPN 和 PNP 接线方法，COM 端可以与外界电源连接，也可以

与本体上的 24V 或 GND 短接。 



 

 

 输出接线方法： 

输出只支持 NPN 接法，输出 0V，不需要连接 COM 端。 

 



 

3． 软件扫描 

打开机器人调试软件，点击左侧选项卡【外部轴】，点击【扫描】，搜索外

扩的 DMCNET 设备。搜索到如下图： 

 

点击【Control this IO】后跳转到外扩 IO 控制界面： 

点击型号名称【ASD-DMC-RM32NT(1)】后就可以监控 IO 的状态了，

其中（1）表示站号。 



 

 

4． 编写程序 

   外部 DI 操作：ExtDI 需要传入两个参数，第一个表示站号，第二个表示 DI

的顺序。返回“ON”或“OFF”。 

   外部DO操作：同DI 前两个参数相同，后面多一个设置DO状态的模式“ON”

或“OFF”。 

 

 

 


