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Matlab® / Simulink® Integration



 Matlab集成
 目标
 TE1400 | 模块的生成
 TE1400 | 模块的实例化
 TE1400 | 调试
 TE1410 | 对Matlab的接口
 总结
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集成Matlab®/Simulink®

 著名的数学计算环境
 各种工具箱 (例如：模糊控制)

 创建，仿真以及优化控制回路
 在Simulink®和 TwinCAT之间建立调试接口

代码生成
 在Simulink® 进行设计
 通过Simulink® Coder自动生成C/ C++代码
 利用Visual Studio® C 编译器进行编译
 在TwinCAT3中进行参数设定
 在TwinCAT3实时内核中下载并执行

Matlab®/ Simulink®集成
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Matlab®/ Simulink®集成

目的 | 应用案例 :

• 设计，优化控制器

• 放在过程算法

• 软件再环 – SIL（仿真一个
软件的输入输出数据）

• 硬件再环 – HIL（仿真一个
硬件的输入输出信号）



TE1400 | Target for Matlab Simulink
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Beckhoff products to cover this use cases:
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代码生成过程
TE1400 | Target for Matlab Simulink

TcCOM 模型
• exampleW32.dll  CE
• example.sys  XP/Win7
• example.tmc

TcCOM 模型
• exampleW32.dll  CE
• example.sys  XP/Win7
• example.tmc

Simulink 模型
example.mdl

Simulink 模型
example.mdl

*TLC: 目标语言编译器

生成代码
• 模型代码
• TcCOM 架构
• XML 描述

(*.tmc, *.vcxproj, *.sv2)
• HTML 文件

生成代码
• 模型代码
• TcCOM 架构
• XML 描述

(*.tmc, *.vcxproj, *.sv2)
• HTML 文件

TLC* 配置
• RTW 配置文件
• TCT 配置文件

编译过程
• 自动
• 手动



TcCOM-模块
• exampleW32.dll for CE
• example.sys for NT/XP
• example.tmc

从 Matlab/Simulink 到TwinCAT 3 模块

Simulink-模型
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1. 选择 TwinCAT 目标
2. Simulink Coder 生成 C 或 C++ 代码
3. Microsoft C/C++ 编译器生成二进制文件
4. TwinCAT 目标生成描述文件.tmc

Matlab/Simulink + Simulink Coder 必须!

要求:
• Matlab/Simulink (> 版本2010a)
• Simulink Coder (Matlab Coder) 
• Visual Studio 2010/2012/2013

TE1400 | Target for Matlab Simulink



TcCOM-模块
• exampleW32.dll for CE
• example.sys for NT/XP
• example.tmc
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• 二进制文件可以直接在 TwinCAT 3 中使用
• 描述文件 .tmc定义了接口
• 自动或者手动链接到实时task中
• 通过ADS下载都 TwinCAT实时核内

Matlab/Simulink + Simulink Coder 不需要!

TE1400 | Target for Matlab Simulink

从 Matlab/Simulink 到TwinCAT 3 模块
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集成到 TwinCAT 3

• 在TwinCAT 3 中插入模块

TE1400 | Target for Matlab Simulink
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• Matlab/Simulink 模块参数化
• 用方框图描绘 (如果选项打开)

TE1400 | Target for Matlab Simulink

集成到 TwinCAT 3
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• Matlab/Simulink模块在任务配置中设置循环访问
• 例如：优先级5，周期5ms的Task 1被附加到模块中

TE1400 | Target for Matlab Simulink

集成到 TwinCAT 3
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• 也可以通过PLC访问 TwinCAT 3 模块

TE1400 | Target for Matlab Simulink

集成到 TwinCAT 3
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• 用PLC功能块进行访问
• 不是周期访问! 

TE1400 | Target for Matlab Simulink

集成到 TwinCAT 3
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• 用PLC功能块访问
• Context: PLC task!

TE1400 | Target for Matlab Simulink

集成到 TwinCAT 3



TwinCAT 系统服务

TCOM-模块
• exampleW32.dll for CE
• example.sys für NT/XP
• example.tmc

Simulink-模型

ADS-Port

Simulink 外部模式:
• 在线参数化
• 信号监控

TwinCAT Scope 3

可以选择自动生成
Scope 3配置

其他ADS-客户端
• HMI

• 外部控制器

• OCX控件

• …
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TC3 Simulink模块的连通性
TE1400 | Target for Matlab Simulink
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• 在Matlab/Simulink中调试
• 外部模式

TE1400 | Target for Matlab Simulink

集成到 TwinCAT 3
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Matlab®/Simulink®集成
TE1400 | Target for Matlab Simulink

在TwinCAT 3调试

在线监控信号值

支持设置断点

在线监控参数
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Matlab®/Simulink®集成

在TwinCAT 3调试

点击一个断点可以
查看调试信息

TE1400 | Target for Matlab Simulink
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Matlab®/Simulink®集成
TE1400 | Target for Matlab Simulink

回调函数:
 PreCodeGeneratioin
 PostCodeGeneration
 PostPublish

例子: 自动加载模块（回调函数）



TE1410 Interface for Matlab Simulink
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TE1410 Interface for Matlab Simulink
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TE1410 Interface for Matlab Simulink

Matlab/ Simulink TwinCAT3 XAR

O

I PLC

TcCOM-Module

O

I

Hardware



Matlab®/ Simulink®集成 | 总结
我们解决方案的优势:

 模型生成过程中,Simulink中不需要 Beckhoff定制块
-> Simulink®模块独立于硬件
-> 映射的改变不需要对模型进行编译

 通过图解方式显示在Tc3工程环境中
-> 在线监控参数和信号
-> 在线修改参数值
-> 强大的调试机制 (断点,…)

 在TwinCAT中不需要编译器就可以改变模块周期

 模块可以不通过task被其他模块访问
-> 无需编译自由切换模块
-> 自动生成封装了模块的PLC功能块

 通过映射与其他模块完成过程镜像连接

 支持所有Simulink® Coder所支持的工具箱
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德国倍福自动化有限公司

上海总部
上海市汶水路299弄9号（市北智汇园）

联系我们

电话： 021-6631 2666
传真： 021-6631 5696

E-Mail: support@beckhoff.com.cn
Web: www.beckhoff. com.cn

虚拟学院：http://tr.beckhoff.com.cn
FTP： ftp://ftp.beckhoff.com.cn

技术热线：4008207388
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