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前言 
通过 TwinCAT 3 Target for Simulink 的封装，Simulink 中开发的模型可以在 TwinCAT 3 平台上使用。诸如 

SimScape 、 Stateflow、DSP System Toolbox 之类的工具箱都可以集成在 Simulink 模型中，这些模型使用 Simulink 

Coder 自动转换为 C/C++ 代码，并通过 TwinCAT 3 Target for Simulink 转换为 TwinCAT 对象，极大地拓展了

TwinCAT 的应用场景。 

由 Simulink 创建的 TwinCAT 对象具有与其它 TwinCAT 对象相同的接口和属性。它们可以在 TwinCAT 3 开发环境

中得到充分应用。例如，可以将这些对象添加到工程项目中连同 PLC 代码以及现场总线模块组成一个可以调试的完整项目。

在 TwinCAT 开发环境中可以看到完整的 Simulink 框图。除了支持 Simulink 外部模式外，嵌入在开发环境中的模型框图

也可以用作参数调整、调试、信号和状态监测的控件。自动生成的模块既可以作为 TcCOM 对象，也可以作为 PLC 功能块

集成到 TwinCAT 解决方案中。 

TwinCAT 对象可以被分配给实时环境中不同的 CPU 核。这就意味着，即便是大型项目，也可以很容易地对其进行扩

展，例如仿真整个风力发电场。如果个别对象对运算速度有要求，也可以将代码放在多个核上并行处理。这样，只需一个

工具即可全面支持从简单的控制器到完整的设备控制和实时仿真等所有的应用。 

TwinCAT 3 Target for Simulink 功能推出以后深受广大倍福客户的青睐，尤其在涉及到复杂控制算法和模型的应用

场景中。2022 年以后倍福对其功能做了升级，从 V1.2 版本升级到 V2.3 版本。这其中增加了很多功能，操作的方法也与

之前版本有较大的区别。因此，我们编辑了这个文档，将 V2.3 版本的相关操作和功能分享给大家，希望能够帮助大家在

使用相关产品的过程中更加简便快捷。 

本文档主要针对使用 TE1400 封装 Simulink 模型的客户，为其提供一个基本的比较全面的入门手册。后续随着软件

功能的更新，本文档内容会有增删。 

由于个人水平有限，文档内容难免会有纰漏或不妥之处，欢迎大家提出宝贵意见和建议。 
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第一章 安装 

一、系统要求 

在使用 TE1400 对 Simulink 模型进行封装的过程中，涉及到编程 PC 和运行时 PC 两个不同的硬件平台，下面将对两

者进行区别描述。在编程 PC 上，Simulink 模型使用 TwinCAT Target for Simulink（TE1400）转换为 TwinCAT 对象。

TwinCAT 对象一旦转换完成就可以在 TwinCAT 解决方案中使用了，编程 PC 将 TwinCAT 解决方案下载到 TwinCAT 运行

时环境中运行，以执行项目代码。 

 

二、在编程 PC 上 

MATLAB R2019a 或者以上版本。 

Visual Studio 2017 或者以上版本(专业版、旗舰版或者等价版本)。注意：在安装时必须勾选 Desktop 

development with C++。 

TwinCAT 3.1.4024.7 或者以上版本。 

确保 Visual Studio 勾选 Desktop development with C++并安装完成后再安装 TwinCAT3。 

 

三、在运行时 PC 上 

支持的操作系统有：Windows 7, Windows 10, Windows Server (32-bit and 64-bit)，TwinCAT/BSD。 

TwinCAT XAR 版本为 3.1.4024.7 或者更高。 

 

四、安装步骤 

首先确保先安装 Visual Studio，并且在安装过程中勾选 Desktop development with C++项目。如果您已经安装过

Visual Studio，但是没有勾选相关项，请先安装好后再进行下一步操作。 

1. 安装合适的 Visual Studio 版本，在本步骤中我们选择安装 Visual Studio 2019 Community，在安装过程中注

意勾选“使用 C++桌面开发”项。 

 
图一 勾选 C++桌面开发 

2. 随后安装 TwinCAT3 Full 版本，和单独安装 TwinCAT3 Full 版本不同的是，在安装的过程中软件会自动检测当前

已经安装的 Visual Studio 版本，勾选下图红色框图圈起的项，点击“Next”安装即可。 
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图二 嵌入到安装好的 VS 框架中 

3. 安装 MATLAB 软件，它的安装次序无关紧要。 

4. 安装 TE1400 软件包。TE1400 安装完成后放置在 C:\TwinCAT\Functions 路径下，因此，它的安装是独立于

MATLAB 软件的。 

5. 以管理员身份打开 MATLAB 软件，在 MATLAB 软件中找到 TwinCAT 安装目录下 SetupTE14xx.p 文件，点击右

键运行，如下图所示：

 
图三 在 MATLAB 软件中运行 TE14XX.P 文件 

这时会出现一个关于 TE1400 的对话框，在这个对话框中可以设置若干参数。 

• VendorName 
• GroupName (MATLAB) and  

• GroupName (Simulink) 

这几个参数的设置内容会影响到调用 TcCOM 组件时 TwinCAT 中的层级结构。 

• VendorName "TE140x Module Vendor" 

• GroupName "TE140x|MATLAB Modules" for MATLAB and 

• "TE140x|Simulink Modules" for Simulink. 
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图四 打开配置对话框 

 
图五 配置参数直接影响调用时的层级结构名称 

在 Build 选项卡下，您可以设置用来做驱动程序签名的证书。创建和使用驱动程序签名证书的过程，在后面的章节中

会重点介绍。 
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图六 设置用来封装的证书名称 

 

五、授权 

在使用 TwinCAT Target for Simulink 功能时需要关注两个授权。首先，在编程 PC 上需要 TE1400 授权对 Simulink

模型进行封装操作，一般我们选择将此授权绑定到 Dongle 中使用。其次，在运行时 PC 上需要激活能够支持 Simulink 语

言的授权，例如：TC1220 或者 TC1320。 

在不购买永久授权的情况下，上述三个授权均可通过激活临时授权的方式进行试用。需要注意的是 TE1400 授权如果

激活的是试用版授权，则封装的 Simulink 模型最大不能超过 100 个功能模块，并且输入不超过 5 个，输出也不超过 5 个。

TC1220 和 TC1320 如果激活的是临时授权，则功能上没有任何限制，只是试用版的临时授权每激活一次只能运行 7 天。 

 

第二章 设置驱动程序签名 
到现在为止，我们已经安装好了相关的软件，也激活了相关的授权，是否就可以进行Simulink模型的封装了呢？在新

版本的TwinCAT Target for Simulink中，从Simulink中封装生成的TwinCAT对象（如：TcCOM）和TwinCAT C++对象

一样是基于一个叫做tmx（TwinCAT Module Executable）的驱动的。而这种驱动程序必须使用OEM certificate level 2

证书进行签名才能下载到TwinCAT运行时中执行。 

那么我们如何才能创建一个OEM证书来对驱动程序进行签名呢？请参考下面两个链接相关的文档说明。 

• General documentation on OEM certificates 

• Application-related documentation for tmx driver signing 

 

一、简言之，我们最需要关注如下几点： 

第一：在 Visual Studio 菜单栏中选择“扩展”->TwinCAT->Software Protection…即可打开一个对话框，在这个对

话框中可以创建自己的 OEM 证书。 

https://infosys.beckhoff.com/index.php?content=../content/1033/tc3_security_management/2408886027.html&id=
https://infosys.beckhoff.com/index.php?content=../content/1033/tc3_c/6778770443.html&id=
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图七 创建一个新的 OEM 证书 

第二：创建 OEM 证书时请务必勾选“Sign TwinCAT C++ executables”项，确保 Crypto Version 设置项为 2。 

 
图八 必须勾选的项目 

 

第三：32 位操作系统和 64 位操作系统中的驱动程序都必须签名才能使用。 

第四：驱动程序可以在没有签名的情况下创建，以后再签名。 

第五：在开发阶段出于测试的目的，客户可以使用没有会签的证书（未经德国授权）对程序进行签名。 

第六：如果客户希望得到会签后的证书，则可以向 Beckhoff 订购 TC0008。 

 

二、如何使用 Level2 等级的 OEM 证书对驱动程序签名呢？ 

对 TMX 驱动程序进行签名有四种不同的方式，这四种方式请任选一种使用即可。 

1. 在编程 PC 上为 TwinCAT C++、MATLAB 函数和 Simulink 模型的封装设置一个默认的证书。 
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图九 添加新的系统变量 

OEM 证书的放置路径为：TwinCAT\3.1\CustomConfig\Certificates 

2. 在编程 PC 上为 MATLAB 函数和 Simulink 模型的封装设置一个默认证书，具体设置内容请参考图六。对话框可

以在 MATLAB 工作台中通过输入指令：TwinCAT.ModuleGenerator.Settings.Edit 调出。 

 
图十 设置封装模型的证书 

 

3. 事先并不做任何设定，直到模型封装时再指定 OEM 证书。 

OEM 证书的名称 
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图十一 在封装 Simulink 模型时才指定 OEM 证书 

4. 在不使用证书的情况下进行封装，使用 TcSignTool 工具进行签名。TcSignTool 是一个命令行程序，它存放在

C:\TwinCAT\3.x\sdk\Bin\这个路径下。使用 tcsigntool /?或者 tcsigntool sign /?命令可以得到更多关于这

个工具的帮助信息。 
TcSignTool sign /f "C:\TwinCAT\3.1\CustomConfig\Certificates\ MyCertificate.tccert" /p MyPassword 

"C:\TwinCAT\3.1\Repository\TE140x Module Vendor\ModulName\0.0.0.1\TwinCAT RT (x64)\MyDriver.tmx" 

对于第一种、第二种和第三种方式，必须使用 TcSignTool 工具将指定证书的密码存储在系统中。出于安全的考虑，

密码不应该在 Simulink 模型的源代码或 MATLAB 代码中出现。使用 TcSignTool 工具，可以在 Windows 操作系统的注

册表中加密存储属于您的证书的密码。 

下面我们以存储密码为例，演示如何使用 TCSignTool 工具。 

a. 按下 Win+R 键，调出运行对话框。 

 
图十二 调出运行对话框 

b. 在运行对话框中输入 cmd，然后回车。 
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图十三 cmd 指令打开对话框 

c. 输入指令 cd C:\TwinCAT\3.1\sdk\Bin，回车。 

 
图十四 修改路径 

d. 输入指令 tcsigntool grant /f "C:\TwinCAT\3.1\CustomConfig\Certificates\dihaijiang20210120.tccert" /p 

MyPassword，然后回车即可。 

 
图十五 通过指令存储 OEM 证书的密码 

这里注意指令内容中 dihaijiang20210120 部分请用您自己的证书名称替换，MyPassword 部分需要填写您申请

OEM 证书时设定的密码。 

 

三、TwinCAT 运行时中需要做什么操作呢？ 

经过 OEM 证书签名且正常完成封装的 Simulink 模型，通过 TwinCAT3 软件激活到运行时中执行时，必须遵守如下

规定： 

每个 TwinCAT 运行时(XAR)都有自己的受信任证书白名单。如果用于签名的证书不包含在此白名单中，则不会加载驱

动程序。这时将输出相应的错误消息： 
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图十六 激活到运行时报错 

根据提示信息，在运行时 PC 的 C:\TwinCAT\3.1\Target\OemCertificates 这个路径下可以找到相关的注册表文件，

右键点击，以管理员身份运行，重启运行时 PC 即可。 

如果在驱动程序签名时使用的是倍福没有会签过的 OEM 证书，那么运行时 PC 需要将测试模式打开，请先在 BIOS 中

确认“SecureBoot”是关闭状态，然后在运行时 PC 即目标系统上以管理员身份运行命令：bcdedit /set testsigning yes，

最后重启 PC 即可。 

如果驱动程序签名时使用的是倍福会签的 OEM 证书，则上述步骤就不需要了。 

四、如何得到 TwinCAT user certificate 的会签签名？ 

在4024版本的TwinCAT3平台上，倍福为现有客户提供了一个"TwinCAT3 OEM user certificate"，这个证书可以对

TwinCAT3上C++程序的TMX文件进行签名操作。 

• 该证书要求对申请人的信息进行安全验证，因此，客户必须正式订购，以便验证地址和联系方式等信息。需要注

意的是该证书只能颁发给Beckhoff现有的客户。 

• 订购产品：TC0008。 

• 签发该证书是免费的。 

• 客户得到会签后的证书请保存在C:\TwinCAT\3.1\CustomConfig\Certificates路径下。 

TwinCAT3 OEM Certificate只用于TMX文件的一次性签名操作，使用它签名的TMX文件时不需要这个证书。因此，

TwinCAT3 OEM Certificate只需要部署在签署TMX文件的编程电脑而不需要放置在运行代码的运行时系统上。 

处于安全的考虑，TwinCAT3 OEM user certificate的有效期为2年。过期后不能再使用它来签名新的TMX文件，但是，

仍然可以不受任何限制地使用已经签名过的TMX文件。 

客户可以在两年有效期满前(甚至之后)申请证书的延期。 

       订购和得到会签证书的步骤如下： 

1. 联系倍福的销售工程师，订购“TC0007”或“TC0008”。 

2. 请提供联系人姓名、电子邮件地址、公司名称、公司地址等信息。 

3. 倍福销售将核实订单中提供的联系方式等信息。 

4. 按照步骤生成一个OEM证书的请求文件，详细步骤后续内容会专门讲解。 

5. 订购TC0008的客户需要在生成OEM证书的时候确认指纹文件。 

6. 将OEM证书的请求文件以及指纹信息、公司信息、联系人信息等按要求发送给倍福销售工程师。 

7. 倍福德国总部授权后，对应的倍福销售工程师会将授权后的文件发送给客户。 

五．OEM 证书请求文件的创建步骤 

1. 以VS2019为例，在“扩展（X）”主菜单中选择“TwinCAT”菜单项，然后选择“Software Protection…” 
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图十七 选择Software Protection项 

2. 在打开的窗口中选择“Certificate”标签页，点击“Create New…” 

 
图十八 创建一个新的证书 

3. 在打开的窗口中输入相关信息 

 
图十九 输入相关信息 

• 在OEM Name文本框中输入公司名称。这个名称必须可以很清楚地说明你的公司或者你的业务单元。 

• 在Unique Name文本框中输入公司域名或者你的公司邮箱。这个名称必须是证书所有者的唯一标识。 

• 根据你的实际需求勾选服务项目：第一项和第二项与PLC程序的软件保护功能有关（TC0007），第三项与
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TwinCAT驱动程序的签名有关，如果你的这个证书只用于TwinCAT驱动程序的签名，可以只勾选第三项，此

时Crypto Version项必须设置为2. 

 
图二十 确保红色框图中的项的设置 

4. 输入相关数据后点击“Start”选择保存文件，默认的保存路径是："c:\twincat\3.1\customconfig\certificates"。 

5. 在随后打开的对话框中输入密码，并再次确认密码。请妥善保存此密码，切勿忘记，在使用证书的时候需要这个

密码。 

六．确定 OEM 证书请求文件的指纹码 

OEM证书的请求文件默认保存在"c:\twincat\3.1\customconfig\certificates"路径下。 

当客户订购TC0008功能的时候，需要向倍福提供TwinCAT OEM Certificate证书的指纹码信息，具体操作步骤如下： 

1. 在TwinCAT3工程文件中打开TwinCAT software protection配置窗口 

 
图二十一 指纹码信息 

2. 选择“Certificate”标签。 

3. 勾选“Extended Info”。 

4. 在窗口中向右滚动，直到看到Fingerprint列。 

5. 或者双击证书所在的行，可弹出一个对话框显示 Fingerprint 信息。通过快捷键“Ctrl + C”可以将消息窗口中的

指纹数据拷贝到 Windows 剪贴板。 

 

第三章 快速入门操作 
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一．打开一个简单的 Simulink 模型 

为了让用户能更快地熟悉TwinCAT Target for Simulink的使用方法，我们可以通过在MATLAB指令窗口中输入

TwinCAT.ModuleGenerator.Samples.List来查看倍福提供的案例程序，这些案例程序中有详细的操作步骤演示。 

我们以SimpleTemperatureController案例为例演示。 

1. 在Matlab命令行窗口中找到该案例，点击“Start”按钮。 

 
图二十二 在MATLAB命令行窗口选择演示案例 

2. 在Live Script中选择“open the model”按钮，开始演示整个封装步骤。 

 
图二十三 打开案例程序窗口 

当然，你也可以自己编写一个简单的simulink程序。 
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二．在 Simulink 中的配置步骤 

如果仅仅是演示整个操作步骤，我们可以在Live Script中逐个点击案例程序提供的按钮即可，这里不再赘述。

假设你打开的simlink模型是自己开发完成的，那么请按照如下步骤设置simulink中的参数。 

1. 在“求解器”中选择“Fixed-step”。 

 
图二十四 求解器中的参数配置 

在“求解器详细信息”中可以设定固定步长的数值，单位s。 

2. 在“系统目标文件”中选择“TwinCatGrt.tlc”。 

 
图二十五 代码生成中参数的设置 

3. 点击“应用”和“确定”按钮保存上述设置。 

4. 在simulink窗口中的APP中选择“Simulink code”启动代码编译“Generate code”。 

 

 
图二十六 Simulink窗口中的操作 

 

三．在 TwinCAT 中的操作 

1. 打开TwinCAT工程，创建一个项目。 

2. 实例化一个TcCOM组件。 
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                                                                                                                                                                          技术规格如有变更，恕不另行通知。 

 
图二十七 添加TcCOM组件 

3. 添加Simulink封装后的TcCOM组件。 

 
图二十八 选择所需要的模型 

4. 创建一个任务，并设定任务周期。请注意周期的数值要与封装Simulink时求解器固定步长时的设定相同。 
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技术规格如有变更，恕不另行通知。  

 
图二十九 创建任务 

5. 将该任务分配给TcCOM组件。 

 
图三十 分配任务 

6. 激活配置。 

 
图三十一 激活配置 

四．TcCOM 组件的参数设置及链接 

TcCOM实例的数据交换是通过过程映像的映射进行的。Simulink输入和Simulink输出被自动映射为过程映像中 
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的输入或输出，并可与I/O或其他对象相链接。 

在TcCOM实例的“Parameter（Init）”标签页下，你可以有选择地对参数进行初始化的设置。例如，你可以在这里 

将参数Kp设置为 "52"，TcCOM模块将使用这个值作为这个实例的初始化值。 

 
图三十一 参数的初始化 

第四章 Simulink 中的 TwinCAT 库 
在Simulink的工具箱中倍福提供了一个直接供TwinCAT输入输出模块使用的功能块。这些输入输出功能块可以提供给 

TwinCAT作为输入输出使用。以往通常的做法是直接使用Simulink自带的标准的输入和输出。 

打开Simulink的“Library Browser”，在“Beckhoff TwinCAT Target”下可以找到TwinCAT指定的输入输出功能 

块。 

 
图三十二 Beckhoff在Simulink工具箱中增加的库 

相对于使用Simulink提供的标准的输入输出端口而言，使用Beckhoff提供的TwinCAT指定输入输出模块会有如下好处： 

• 可以直接在子系统中定义TcCOM的输入和输出信号，而不再需要先将信号从子系统中传输到上层系统。 

• 在使用Beckhoff提供的Simulink输入输出模块时，可以直接在模块参数上设置其链接和映射，这样在实例

化TcCOM组件的时候，变量就自动链接到相关的I/O模块或者其他TcCOM组件了。(非强制使用) 

在使用自动映射的时候需要注意，如果该TcCOM组件被多次实例化，则存在地址冲突的问题，这时就需要手动地将链 



 

21 

技术规格如有变更，恕不另行通知。  

接关系重新设置。 

实现步骤： 

创建一个Simulink模型，它的两个输出是对各自输入的取反。其中一个输入被放置在子系统中，根据上述的第一个属 

性，子系统中的Beckhoff提供的输入输出功能块可以出现在TwinCAT的过程映像中直接链接外部I/O模块。 

 
图三十三 Simulink中Beckhoff提供的输入输出功能块 

通过TC Module Input和TC Module Output功能块的属性可以使得Simulink模型的输入输出可以直接自动地映射到

I/O模块。鼠标左键双击选中的TC Module Input模块，在弹出的对话框中选择Link，然后弹出一个新的对话框，在新的对

话框中选择“Select Project”或者“New Project”然后选择该信号对应的输入输出通道。 

 
图三十四 通过属性设置自动链接关系 

如果上述Simulink模型被编译成TcCOM并集成到TwinCAT 3解决方案中，则会自动创建Simulink中选择的输入和输

出与对应I/O模块的映射。自动生成的映射被标记为蓝色，而手动映射的则为白色。 
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图三十五 自动链接的变量和模块通道 

第五章 将 Simulink 模型直接封装成 PLC 库的操作 

一．创建并安装 PLC 库的步骤及参数设置 

Simulink模型除了可以封装为TcCOM组件外，还可以封装成可以在PLC中直接调用的库，在库文件中包含了两种可

以调用的功能块FB。第一种功能块会被命名为FB_<modelname>，它包含了Simulink模型的全部功能，源代码被直接封

装在这个功能块中，我们把这种功能块称为PLC-FB；第二种功能块存放在库文件POU文件夹下面TcCOM Wrapper子文

件夹下，它是TcCOM组件的FB封装函式，即：功能并不在FB功能块中，而是外包给TcCOM的一个实例。我们把这种功能

块叫做TcCOM-Wrapper-FB。 



 

23 

技术规格如有变更，恕不另行通知。  

 
图三十六 安装库文件后产生的功能块 

Simulink模型封装成库文件并安装在PLC中的步骤如下： 

1. 打开一个Simulink模型。 

2. 在配置参数中导航到Configuration Parameters > Code Generation > TC PlcFb General，勾选如下选项，

可生成PLC-FB。 

 
图三十七 TC PLCFb General接口参数设置 

3. 在配置参数中导航到Configuration Parameters > Code Generation > TC TcCom Wrapper，勾选如下选

项可生成TcCOM Wrapper FB。 
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图三十八 TC TcCOM Wrapper接口参数的设置 

4. 导航到Configuration Parameters > Code Generation > TC PLC Library，勾选如下选项。 

 
图三十九 TC PLC Library接口参数的设置 

5. 参数设置完成后对Simulink模型进行封装。 

6. 首先确保封装Simulink模型的电脑和对PLC进行编程的电脑是同一台。 

7. 创建一个PLC工程。 
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技术规格如有变更，恕不另行通知。  

 
图四十 创建PLC工程 

8. 导入生成的PLC库。 

 
图四十一 安装PLC库 

 

9. 如果封装好的库文件也要分享给其他工程师使用，可在如下路径找到生成的.library文件：

C:\TwinCAT\3.1\Repository\TE140x Module Vendor\TempCtrl。这个库文件就可以安装到其他开发电脑上了。 

二．TcCOM Wrapper FB 的应用 

有两种方法可以实现在PLC中调用TcCOM组件，第一种是静态调用，第二种是动态调用。不论用那种方法都会用到

已经安装的PLC库中的TcCOM Wrapper FB。 
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第一种方式：引用静态模型实例 

实现步骤如下： 

1. 在System > TcCOM Objects点击右键添加封装好的TcCOM组件。TcCOM Wrapper FB功能块就可以访问该模

块实例了。 

 
图四十一 添加TcCOM组件 

2. 对于静态调用的情形，在功能块实例化声明过程中必须设置对应模块实例的对象ID。 

 
3. 设置TcCOM组件的“Context”与调用TcCOM Wrapper FB功能块的PLC程序为同一个任务（Task）。 

 
图四十七 设置相同的任务 

4. 设置TcCOM组件中“Parameter（init）”参数“Module Call”为：“Module”。 
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图四十八 调用方式的设置 

5. 使用这种调用方式，TcCOM所需的内存从系统的non paged pool中获得。 

第二种方式：在PLC中动态实例化和应用 

TcCOM Wrapper FB 通过自身在PLC中生成对TcCOM组件的实例并链接到Wrapper，在这种调用方式下，编程人

员可以使用默认参数，也可以自定义TcCOM组件中的相关参数。 

实现步骤如下： 

1. 在System > TcCOM Objects点击右键添加封装好的TcCOM组件。 

 
图四十九 添加TcCOM组件 

2. 在PLC程序中需要将调用TcCOM Wrapper FB的任务的TaskOid分配给功能块的参数。 
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图五十 动态实例化调用的TaskOid分配 

3. 设置TcCOM组件中“Parameter（init）”参数“Module Call”为：“Module”。 

4. 在这种调用方式下TcCOM组件所需的内存是从ADS Router Memory中获得。 

  
图五十一 使用默认参数和用户自定义参数的Wrapper动态调用 

三．PLC-FB 功能块的应用 

按照第一部分的描述将Simulink模型封装成的PLC库安装到TwinCAT工程中，该库文件中有一个可以调用的PLC-FB。

在PLC程序中可以对这个功能块进行一个或者多个的实例化调用。 

 
图五十二 PLC-FB功能块的调用 

当TwinCAT处于运行模式时，您可以在TwinCAT XAE中更新PLC库版本，并通过在线更改将其加载到正在运行的应
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用程序中。这意味着PLC库中的所有功能块都可以在不重启TwinCAT的情况下进行更新。 

1. 使用TwinCAT Target for Simulink创建第一个版本的PLC库。 

2. 在PLC工程中安装这个生成的PLC库。 

3. 激活这个PLC库版本（例如Ver.0.0.0.1）下的TwinCAT工程。 

4. 在Simulink中更新代码，重新封装创建新的PLC库（Ver.0.0.0.2）。 

5. 选择Build > Build Solution 重新编译整个工程。 

6. 选择Login > Login with online change在线更新整个工程。 

 

第六章 TcCOM 组件在线更新操作 
从Simulink模型封装的每个TcCOM组件对象都包含版本信息。因此，您可以选择Simulink模型的任何版本，并在

TwinCAT中有选择性地实例化。 

当我们选择一个版本的TcCOM组件激活运行后，可否允许在线的情况下切换另外的版本呢？ 

按照如下步骤操作可轻松实现TcCOM组件的在线更新： 

1. 打开Simulink模型，导航到Configuration Parameters > TC TcCom General，勾选Online Change 

Support。 

2. 为防止ADS访问修改模型内部的参数，可选择如下设置，但这个设置不是必须的。 

 
图五十三 优化接口参数设置 

3. 根据实际需要设置模型接口参数的读写操作限制。 
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图五十四 设置接口参数的读写操作限制 

4. 保存设置并封装Simulink代码。 

5. 打开TwinCAT工程在TcCOM组件调用模型，分配任务后激活运行。 

 
图五十四 激活运行第一个版本的TcCOM组件 

6. 在TwinCAT工程中Reload TMC file。 
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图五十五 重新导入系统TMC文件 

7. 在右侧“Online Changeable Object”标签页下可以看到当前调用的 TcCOM 组件的版本。 

 
图五十六 在线更新组件标签 

8. 选择新生成的版本并更新。 

 
图五十七 更新到最新版本 

9. 在TwinCAT工程中更新TcCOM组件的对象信息。 
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10. 组件对象的版本更新完成。 

 
图五十七 相关信息更新完成 

11. 在“Object”和“Block Diagram”两个标签页都可以看到更新后的TcCOM组件相关信息。 
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