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摘  要： 

驱动器内部具有探针功能，探针功能可以非常精确的记录轴的位置，可以利用驱动器内部

的探针功能实现轴高精度回原点。本文的例程不具有通用性（后文会具体说明），指在提供给大

家一种高精度回原点方法。 

附  件： 

序 号 文件名 备注 

   

   

   

   
 

历史版本： 

   

   

   

   

   
 

 

免责声明： 

我们已对本文档描述的内容做测试。但是差错在所难免，无法保证绝对正确并完全满足您的

使用需求。本文档的内容可能随时更新，如有改动，恕不事先通知，也欢迎您提出改进建议。 

 

 

参考信息： 

 

 

 第三方(鸣志)驱动器探针的使用方法
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 软硬件版本 

 倍福 Beckhoff 

 控制器硬件 

嵌入式控制器：CX2020-0120 

 控制软件 

笔记本和控制器都是基于 TwinCAT 3.1 Build 4024.29 版本 

 鸣志驱动器 

驱动器：STF03-EC 

电机：步进电机 

 准备工作 

将原点传感器接入驱动器 IO---X7 位置（具有探针功能的 IO），其他厂商驱动器类似。 

 操作步骤 

本测试程序是基于步进电机的。由于回原点后要将NC的实际位置用MC_SetPosition设置为 0。

而驱动器内部的位置值没有被清零。故要用到驱动器内部的地址值将位置清零，在此过程，因为 COE

中没有明确规定驱动器内部位置清零的地址，所以每个厂商的地址可能不一样。故导致该例程不具

有通用性。 

 探针回原点的情况分析 

1、 挡片在原点传感器上 

 

2、 挡片在正限位和原点传感器中间 

 

3、 挡片在负限位和原点传感器中间 

 
反向回原点类似，方法通用。 
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 功能块接口 

 

 

其中 stAdsAddr 为自定义的结构体，用于链接驱动器的 ADS addresss( 用于功能块

FB_EcCoESdoWrite)。 

现将变量链接示意图展示如下。 

 

 

 主要流程 

1、 寻找原点传感器； 

2、 找到原点传感器上升沿； 

3、 探针锁存位置并且轴停止； 

4、 轴相对运动，运动距离为实际位置减去探针位置（注意工程量转换）； 

5、 关闭位置误差监控； 

6、 设置 NC 轴位置为 0； 
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7、 设置驱动器内部位置为 0； 

8、 打开位置监控功能； 
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请用微信扫描二维码 

通过公众号与技术支持交流 

 

倍福官方网站： 

https://www.beckhoff.com.cn 

在线帮助系统： 

https://infosys.beckhoff.com/index_en.htm 

倍福虚拟学院： 

https://tr.beckhoff.com.cn/ 
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