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倍福基于PC的控制技术为自动化行业提供了新标准

成就
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▪ 在一个CPU中，将PLC、运动控制和HMI集成于同一软件:

− 硬件成本最低化

− 无硬件接口→更快的循环周期

− 接口简化

− 诊断改进

▪ PC Control 提供了“开放”的控制系统:

− 基于开放性和高度可扩展性原则

− 独立于硬件的软件功能

▪ 通过使用标准CPU实现最佳性价比

成就



▪ 高性能的操作系统为自动化解决方案增添了 IT functions

▪ 自动化软件和IT同样具有PC技术的优点:

− 性能不断提高

− 成本不断降低

成就
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▪ 结构 (XAA)

▪ 平台 (XAE)

− 系统管理器

− PLC

− 运动控制

− C/C++编程

− MATLAB® 集成

− C#/.NET 编程

▪ 实时运行环境 (XAR)

可扩展自动化(XA)



可扩展自动化技术(XAT)

▪ 超越标准自动化

可扩展自动化工程(XAE)

▪ 基于Visual Studio® 进行IEC 61131-3, C/C++编程

▪ 基于Visual Studio® 配置整个系统（包括 TwinCAT 系统管
理器）

可扩展自动化实时运行环境(XAR)

▪ 实时执行模块

▪ 支持多核CPU

▪ 支持64位操作系统

结构 (XAA)



结构 (XAA)

可扩展自动化工程
(XAE)

可扩展自动化实时
运行环境(XAR)

基于Visual Studio® 的TwinCAT 3工程环境 

TwinCAT传输层– ADS
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平台 (XAE)



▪ TwinCAT 3 –可扩展的模块化工程工具

▪ 集编程环境、项目文件夹和调试环境于一体

▪ 集成TwinCAT系统管理器

▪ 根据 IEC 61131-3 第 3 版进行编程（包括面向对象的扩
展）

▪ 使用 C 和 C++ 进行实时编程

▪ 链接到MATLAB®/Simulink®

▪ 允许迁移TwinCAT 2的项目

▪ 集成在 Microsoft Visual Studio® 中

特点



TwinCAT 3

▪ 基于 Microsoft Visual Studio® 

Shell

▪ 面向PLC 程序员和用户的现有模
块

▪ 系统、现场总线和运动的配置、
参数设置和诊断

▪ PLC程序的调试

可扩展功能

TwinCAT 3 工程环境

系统管理器
配置
– I/O
– PLC
– C/C++
– NC
– NC I
– CNC
–安全性
– 其他

编程

IEC 

61131
面向对象
的扩展

IEC编译器

TwinCAT 3 runtime

TwinCAT 传输层– ADS

.NET

C++

Powershell

IronPython

C
O

M



TwinCAT 3

▪ 集成到 Microsoft Visual Studio® 

中

▪ 面向 PLC, C/C++ 或
C# 程序员

▪ 系统、现场总线和运动的配置、
参数设置和诊断

▪ 模块生成（C/C++ 或
MATLAB®/Simulink®)

▪ 调试 PLC、C/C++、
MATLAB®/Simulink® 

可扩展功能

基于Visual Studio®的TwinCAT工程环境

系统管理器配置
– I/O

– PLC

– C/C++

– NC
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– CNC

– Safety

– andere
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orientierte
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Simulink 
coder

Microsoft C 编译器

第三方编程
工具
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上传 TC 模块



TwinCAT 3框架 = Microsoft Visual Studio® 

▪ 使用世界上最著名的编程环境

▪ 由一家公司维护

▪ 可通过功能组件扩展

▪ 链接到通用源代码数据库

▪ 使用C 和C++ 进行实时应用程序编写

▪ 在非实时应用程序中使用.NET语言(例如：HMI)

工作台集成



在同一环境中进行 IEC 61131

和 C++ 编程

自由选择编程语言



▪ 集编程、配置和诊断于一体的工
具

− 自1996年来持续发展

▪ 统一任务管理

▪ 可参数化TwinCAT 模块

▪ 创建和管理过程映像之间的映射

▪ 输入/输出和轴的模拟

TwinCAT I/O 

集成系统管理器



TwinCAT I/O

集成系统管理器

系统配置

运动控制配置

PLC 配置

PLC 安全性配置

C++ 模块配置

I/O 配置



过程映像之间的映射

▪ 支持所有常见的现场总线

▪ 简单的调试和诊断

▪ 将过程映像分为逻辑映像和物理
映像

→更改总线系统无需更改 PLC  

代码

TwinCAT I/O

集成系统管理器



TwinCAT 过程映像

现场总线 1 现场总线 2 现场总线 3

物理过程映像

虚拟过程映像

输入 输出

输入 输出 输入 输入输出 输出



可在一台PC上运行多个 PLC 项目:

▪ PLC 项目的数量仅受可用内存的限制

编程

▪ IEC 61131-3 的语言（IL、ST、FBD、LD、SFC）+ 
CFC

▪ IEC 61131第三版扩展面向对象编程

▪ 可调用C/C++和MatLab®/Simulink®模块和/或与其交换数
据

▪ 导入和导出接口

▪ 无需直接寻址

TwinCAT 3 PLC



调试/服务:

▪ 上传和下载源代码

▪ 可在线更改代码和数据

▪ 完整的调试（断点、监控、序列控制等）

TwinCAT 3 PLC



软件和硬件共享区

TwinCAT 3 PLC

适用于所有语
言的共享工具
箱

所有语言的共享
输出窗口



符合 IEC 61131-3 第 3 版的面向对象标准

TwinCAT 3 PLC

▪ 编程
(通过machine functions)

▪ Möglichst einfach

▪ Gut wiederverwendbar

▪ Schnell und effizient

▪ Gute Wartbarkeit

目标

增强透明度
结构化代码
增强可重用性
缩短工程时间
降低工程成本
增强可读性
增强可扩展性

面向对象编程的好处

▪ 尽可能简单
▪ 快速且高效
▪ 易于重复使用的模块

特点

▪ 易于维护

运行中



符合 IEC 61131-3 第 3 版的面向对象标准

面向对象扩展的优势

▪ 通过封装使程序具有更好的可读性

− 提高可维护性

▪ 代码模块化、结构化

− 提高可重用性

▪ 通过接口进行抽象编程（虚拟类)

− 提高可扩展性和适应性

▪ 构建可继承的结构(简单继承)

− 提高可扩展性和适应性

TwinCAT 3 PLC



正确使用面向对象的扩展功能可以:

▪ 提高软件质量

▪ 减少编程和维护的成本

TwinCAT 3 PLC



符合 IEC 61131-3 第 3 版的面向对象标准

语言属性 IEC 61131-3第二版 IEC 61131-3第三版 C++ Java C#

多语言功能 + + - - -

面向对象编程/

混合编程
- + + - -

类 ~ (功能块) + + + +

方法 ~ (Actions) + + + +

接口 - + - + +

部分抽象类 - - + + +

多态性 - + +/- + +

引用语义 - + (接口) - + +

构造函数/析构函数 - + + + +

属性 - + - - +

可见性 ~ (变量) ~ (变量) + + +

动态内存分配（“新”） - - (在TwinCAT 3中) + + +



▪ 功能块声明

▪ 方法调用

使用面向对象扩展:

▪ 可使用所有 IEC 语言

▪ 独立于所使用的硬件

▪ 并非必须使用

TwinCAT 3 中的面向对象是怎样的？



▪ 可扩展解决方案（步进...伺服驱动器）

▪ 各种抽象层

− SPS/SCADA/HMI 总是访问相同的结构.

▪ 从机械系统到电子系统（电子凸轮、电子齿轮、电子离合
器、电子凸轮轴、"飞锯"）

TwinCAT 3 运动控制–连续性



优势:

▪ 使用的技术（步进、伺服驱动等）更加灵活

▪ 更换产品更加灵活

▪ 缩短交付和开发时间

▪ 由于机械部件更少，缩短了调试时间

▪ 降低成本

TwinCAT 3 运动控制–连续性



TwinCAT 3 运动控制
抽象层

软 PLC 层

+

+
+

-
柔性运动层

现场总线层

驱动层

速度预设

Pos Ctrl

Pos Meas.

PLC

SP

限制

规模与限制



TwinCAT 3 运动控制
从 PTP 到机器控制

NC PTP CNC RoboticsNC I

点对点运动

▪ 齿轮箱

▪ 凸轮盘

▪ 动态补偿

▪ 飞锯

带3 个轴和5个辅助轴的
插补运动

▪ 编程符合 DIN 66025 标
准

▪ 技术特点

▪ 通过 PLC 的功能块直
接使用

完整的数控功能

▪ 每个通道最多支持
32个插补轴

▪ 多种转换

机器控制的插补运动

▪ 支持广泛的运动系统

▪ 可选力矩前馈控制

功能性



▪ 可重用已有的 C/C++ 代码

▪ C/C++ 和 PLC 代码可以互相配合使用

▪ 开辟了新的应用领域

▪ 知名编程语言

▪ 符合标准（C：ISO/IEC 9899 TC3，C++：IEC 14882）

▪ Beckhoff SDK 提供的功能范围（类似于 PLC 库）可用于

− ADS、文件的输入输出 (运动控制目前正在筹备中)

应用领域

▪ 图像处理

▪ 机器人学

▪ 测量技术

C/C++ 编程语言



▪ CycleUpdate 方法 - 循环调用

▪ 逻辑输入/输出映像

C/C++ 编程语言



Visual Studio 标准调试器:

▪ 仅通过断点监控/修改变量：即 “中断 "机器运行

C/C++ 编程语言



Beckhoff 调试器:

▪ 连接到 C++ 目标（选择目标系
统）

C/C++ 编程语言

通过 “Attach to process”

或 “Start new instance”



Beckhoff 调试器:

▪ TwinCAT Live Watch

▪ Visual Studio® 监控选项的扩展

▪ 无需断点即可监控/修改变量
（类似于 PLC）

C/C++ 编程语言



集成MATLAB®/Simulink® 

▪ 熟悉科学和测量技术环境

▪ 大量工具箱（如模糊逻辑工具箱）

▪ 创建、仿真和优化控制回路

▪ Simulink® 和 TwinCAT 之间提供调试接口

代码生成

▪ 在Simulink®中设计

▪ 使用 Simulink® 编码器自动生成 C++ 代码

集成MATLAB®/Simulink® 



▪ 使用 Visual Studio® C 编译器编译

▪ 在 TwinCAT 系统管理器中设置参数

▪ 在 TwinCAT 3 运行环境中下载和执行生成的代码

集成MATLAB®/Simulink® 



集成MATLAB®/Simulink® 



在 TwinCAT 3 中调试
▪ 在线监测信号值
▪ 可设置断点

▪ 参数值在线监测

集成MATLAB®/Simulink® 



在 TwinCAT 3 中调试
▪ 到达断点后的调试信息

集成MATLAB®/Simulink® 



▪ 知名编程语言

▪ 标准化 C# (ISO/IEC 23270)

▪ 生成中间代码（通用中间语言 - CIL）

▪ 优势

− 简单易用的开发软件

− 普遍认可

− 内存中含 “垃圾回收”机制，即检查应用程序执行状
态，对无用对象进行回收，以此释放内存

− 现在可作为集成解决方案的一部分使用

▪ 限制

− 不适用于实时应用

.NET编程语言（如C#）



C#/.NET 编程

PLC 模块

C++ 模块

实时代码

非实时如: HMI Windows 

进程



▪ IT的知名方法

− 源代码版本管理、错误跟
踪、项目管理

− 大多集成在 Microsoft Visual 

Studio 中

▪ 基本能力

− 适用于大型项目

− 可实现团队协作开发

− 可进行生命周期管理

集成源码控制管理

Team Foundation Server

Visual Studio

Ultimate

Premium

Professional

Test-

Professional

Share-
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Expression

Team-
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Web-

Access

Office
Extensi-

bility
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Version

Control

Reporting
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Free AIT

Tools



▪ Visual Studio 支持各种源代码管
理工具:

− 微软团队基础服务器

− GIT

− Subversion

− Plastics SCM及其他

→ TwinCAT 支持以上所有工具

→ 用于存储IEC 61131-3/C++配置
数据和程序代码的数据库

集成源码控制管理

免费 AIT 

工具

团队基础服务器

Visual Studio

最终版

高级版

专业版

专业测试版

共享点

Expression

团队资源
管理器

网络访问

Office 扩展性

进程模板

项目管理

测试用例管理

需求管理

自动化构建

版本控制

报告

实验室管理



▪ XML

▪ cpp

▪ hpp 文件

配置 PLC C/C++ 及
MATLAB/Simulink

激活 编译 编译

▪ 前提条件：将项目数据保存为 ASCII 文件

集成源码控制管理

当前配置
.xml

+binary (.bin)

二进制
(启动项目) 

驱动程序
(.sys)

工程 PC

源代码管理

运行PC

XML 文件 XML 文件



▪ 支持使用加密源，实现数据安全管理

▪ 也提供独立版本（但不带加密功能）

集成比较工具



实时运行环境 (XAR)



模块化运行
配置代替编程

▪ 然后就可以简单地组合和
配置这些模块 ...

▪ 生成应用程序▪ 独立的开发团队
▪ 当他们协作构建功能时，
可使用不同的编程语言



▪ 用于执行和管理 TwinCAT 3 模
块的动态环境

▪ 管理运行模块（TwinCAT 对象
管理器）

▪ 接口定义 - TwinCAT 组件对象模
型 (TcCOM)

模块化运行

Fieldbus

TwinCAT transport layer – ADS

TwinCAT Object Manager
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▪ 将封装的功能划分到不同的模块中

▪ 用自己的驱动程序（自动化设备驱动程序 - ADD）扩展基
本系统，例如现场总线驱动程序

▪ 可扩展性：模块可以包含简单的功能、复杂的算法和实时
应用程序或完整的项目

▪ 模块可重用

▪ 协作模块编写支持不同编程语言

− IEC 61131-3

− C/C++

− 通过MATLAB®生成的模块

运行时的模块接口



▪ 标准化

▪ 操作简单

▪ 内置状态机

选项

4 种不同的实施方案:

1. 数据范围值的映射

2. 数据范围指针的映射

3. 接口调用

4. ADS 通讯

− ADS 服务器

− ADS 客户端

模块的模块化运行界面

TwinCAT 模块

接口

模块说明

参数

状态机

ITComObject接口

数据区
上下文

类别

ADS 端口

接口

指针

数据区

指针



数据范围值的映射

▪ 数值映射

− 在物理 I/O 和逻辑数据范围之间垂直映射

− 数据区之间水平映射

▪ 支持所有directions 

(from/to SPS/C++ (MATLAB®))

▪ 确保数据一致性

▪ 任务周期中的映射

模块间通信

现场总线 1 现场总线 2 现场总线 3

物理进程
映像

虚拟进程
映像

输入 输出 输入 输入输出 输出

输入 输出 输入 输出

PLC 代码 C++ 代码



数据区指针的映射

▪ 指针映射

− 在物理 I/O 和逻辑数据范围之间垂直映射

▪ 支持所有directions 

(from/to SPS/C++ (MATLAB®))

▪ 用户必须确保数据的一致性

▪ 在代码中直接访问

模块间通信

现场总线 1 现场总线 2 现场总线 3

物理进程
映像

虚拟进程
映像

输入 输出 输入 输入输出 输出

输入 输出 输入 输出

PLC 代码 C++ 代码



接口调用

▪ PLC 可以调用 C++ 或 MATLAB 

® /Simulink ® 的接口。目前
C++ 无法从 PLC 调用接口。

▪ 立刻访问代码，访问者被阻止直
到方法完全执行并且返回给访问
者。

模块间通信

TwinCAT modules

Interfaces

Module description

Parameter

State Machine

ITComObject Interface

Data Areas
Context

Categories

ADS Port

Interfaces

Pointers

Data Area

Pointers



▪ 用户必须确保数据的一致性
− 在一个周期中，一个访问者可以
调用另一个模块 – 无保护

− 在不同周期中，多个访问者
调用同一接口就必须实现同步机
制，如：加入临界区

模块间通信

TwinCAT 模块

接口

模块说明

参数

状态机

ITComObject接口

数据区
上下文

类别

ADS 端口

接口

指针

数据区

指针



ADS 通讯

▪ 非循环/事件控制通信

▪ ADS 客户端必须发送 ADS 请求

▪ ADS 服务器必须从唯一的 ADS 端口接收 ADS 请求并进
行分析

▪ 在 TC3 模块和用户应用程序之间垂直映射

▪ 在 TC3 模块之间水平映射

▪ 支持多核CPU多核运行

▪ 支持所有方向
(从/到SPS/C++ (MATLAB®)).

▪ 确保数据一致性

模块间通信

TwinCAT

PLC NC HMI IO
任务

数据库 Mail

TwinCAT

ADS 路由 ADS路由

ADS ADS

协议

ADSADSADSADS



TwinCAT 模块状态机

OP

Parameter

Parameter

INIT

PREOP

SAFEOP

SPPS

PIIP

SO OS



支持多核



▪ 将模块分配到各个内核（例如，PLC、运动控制和HMI在不
同的内核上运行）

▪ 可扩展每个内核的基准时间

▪ 可扩展每个内核的 CPU 使用量

支持多核系统

核 0

ADS

多核 CPU

Windows 

应用程序
工程工具

Windows 
驱动程序

ADS

用户 HMI

核 1

ADS

核 2

PLC Runtime 0

Task 0   Task 1

ADS

PLC Runtime 1

核 3

ADS

NC Runtime 1

核 ...

ADS 路由器引擎

系统内存

ADS 路由器报文队列

L2 共享高速缓存

Windows OS 非 Windows OS – 100% 用于 TwinCAT!



▪ 将任务分配给 CPU

▪ 定义每个内核的基准时间

▪ 实时使用的内核

▪ 隔离内核

▪ 定义每个task

所处的内核

支持多核系统
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远程访问

不同领域的解决方案

SCADA, 
MES, ERP

TwinCAT 工程

FTP-服务器
数据库
网络空间

工业

网络物理系统

科学自动化



ADS自动化设备规范(Automation Device Specification)

维护 可视化

ADS via web servicesADS via VPN

ADS over EtherCAT

ADS over 

RT-Ethernet ADS over TCP/IP

现场总线接入 设备控制 进程显示器



▪ consistent, vertical, horizontal一致的, 垂直的, 水平的

▪ 数据交换和/或指令

▪ 带示例代码的开放协议

▪ 可用于专业 Windows 平台

▪ 通过功能块从 PLC 访问

▪ 可通过本地/网络路由

▪ 周期/事件驱动

▪ 免费组件

− OCX/DLL/.NET/Script/Webservice

ADS (自动化设备规范)



基于 ADS 的各种解决方案

TwinCAT
TwinCAT
TwinCAT

PLC 2

TwinCAT

自动化设备规
范(ADS)

自动化协议

OPC UA, 

Modbus-TCP, 

Modbus RTU

3964R/RK512

工业协议

IEC 61850, 

IEC 61400-25,

IEC 60870-5-

10x,

BACnet, FIAS, 

Creston

IT协议

WLAN, 

Bluetooth,

TCP, UDP, 

RAS,

FTP, VPN, 

SNMP, SNTP,

SMS, SMTP

Web

服务器 Ils

XML, AJAX,

ASP, 

DPWS/WSD

TwinCAT

自动化设备规范
(ADS)

PLC 1

TwinCAT ADS 路由
Acyclic

TCP, UDP, 

serial, fieldbus

TwinCAT 

ADS 路由

循环 EtherCAT

自动化协议 (EAP)，
网络变量
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将现有 TwinCAT 2 项目转换为 TwinCAT 3 格式:

▪ 用于 TwinCAT 2 项目（系统管理器和 PLC 控制）的集成
转换器

▪ 通过新功能扩展现有项目

▪ 提高现有代码在新项目中的可重用性

▪ 在所有项目/应用程序中使用相同的工具

TwinCAT 2 迁移
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TwinCAT Functions提供各种不同的附加组件，这些组件
同样可用于 TwinCAT 3 :

▪ 通信

− OPC UA、Modbus、远程控制/遥控、串行

▪ 控制器实现

− 控制工具箱, 温度控制器

▪ 工程工具

− ECAD 导入, 源代码管理

▪ 诊断/测量技术

− Scope 2

Continuity



▪ 编程和配置只需一个软件

▪ Visual Studio® 集成

▪ 编程语言的选择更自由

▪ 支持 IEC 61131-3 面向对象的扩展

▪ 使用 C/C++ 作为编程语言

▪ 链接到MATLAB®/Simulink®

▪ 可扩展并适应现有工具环境的开放式接口

▪ 快速灵活的运行环境

TwinCAT 3 的亮点



▪ 配置二进制 PLC/C++/MATLAB® 运行模块

▪ 支持多核和64位操作系统

▪ 可迁移 TwinCAT 2 项目

TwinCAT 3 的亮点
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工业 4.0 和物联网产品



消息代理

Beckhoff 支持的云方案

消息代理 消息代理 服务/Functions

Microsoft Azure TM Amazon AWS TM SAP HANA © 

云平台
Beckhoff

存储 存储 存储 存储分析 分析 分析

新型机器

TwinCAT 3 
控制器

TwinCAT 物联
网数据代理

现有机器

TwinCAT 2 
控制器

第三方机器

第三方控制器

TwinCAT物联
网数据代理

MQTT

AMQP

OPC UA ADS OPC UA

分析



Beckhoff 支持的云方案

发布/订阅 发布/订阅 发布/订阅 发布/订阅

连接
服务

连接
服务

连接
服务

连接
服务

BeckhoffMicrosoft Azure TM Amazon AWS TM SAP HANA © 

云平台



▪ TF670x 物联网通信

▪ TF671x 物联网 Functions

▪ TF6720 物联网数据代理

▪ TF6730 物联网通信器

▪ TF6735 物联网通信应用程序

TF67xx: TwinCAT 物联网



▪ 丹麦奥胡斯一座学生宿舍中相连
的 160 套公寓

▪ 每套公寓都配备了基于 PC 的
Beckhoff PLC 设备

− 循环记录能源数据

− 约 3200 个数据点

− 数据发送到 Microsoft Azure 

− 分析和机器学习

− 居民和其他相关方能够访问
数据

首个 TwinCAT 物联网成功案例



Beckhoff 支持的云方案

工作台

TwinCAT 分析

最终用
户

机器制造 自动化

消息代理消息代理 消息代理 服务/Functions

Microsoft Azure TM Amazon AWS TM SAP HANA © 

云平台
Beckhoff

存储 存储 存储 存储分析 分析 分析

新型机器

TwinCAT 3 
控制器

TwinCAT 物联
网数据代理

现有机器

TwinCAT 2 
控制器

第三方机器

第三方控制器

TwinCAT物联
网数据代理

MQTT

AMQP

OPC UA ADS OPC UA

分析



TwinCAT 分析方案

234/236/238机器 1 234/236/238机器 2

PLC PLC

Analytics

Storage

分析

存储

最
终
客
户
工
厂

公共云 分析

存储

私有云

234/236/238机械制造/自动化

分析

存储

234/236/238第三方分析师

第三方软件

x
 工
厂



▪ TE35xx 分析工作台

▪ TF3500 分析记录仪

▪ TF3510 分析库

▪ TF3520 分析云存储提供商

TwinCAT 分析产品



▪ 完全集成到 Visual Studio® 中的 TwinCAT 分析配置器

▪ PLC 库和配置工具中的算法相同:

− 数字和模拟值的阈值监测

− 定时分析：总量、最小值、最大值和平均值

− 生命期检测

− 有效值计算

− 状态分析

− 能量计算

TwinCAT 分析工作台



▪ 循环数据记录:

− 进程图像、PLC、NC、诊断

▪ 在 Visual Studio® 中轻松配置

▪ 数据记录

− 使用 MQTT 的物联网

− 基于文件

TwinCAT 分析记录仪

发布/订阅

234/236/238工控机/嵌入式 PC

TwinCAT Runtime

246/207/56TwinCAT 分析记录仪



Beckhoff 支持的云方案

输入/输出信号 工作台

TwinCAT 分析

最终用
户

机器制造 自动化

消息代理消息代理 消息代理 服务/Functions

Microsoft Azure TM Amazon AWS TM SAP HANA © 

云平台
Beckhoff

存储 存储 存储 存储分析 分析 分析

新型机器

TwinCAT 3 
控制器

TwinCAT 物联
网数据代理

现有机器

TwinCAT 2 
控制器

第三方机器

第三方控制器

TwinCAT物联
网数据代理

MQTT

AMQP

OPC UA ADS OPC UA

分析
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基础组件

TwinCAT 3 – 可扩展自动化实时运行环境(XAR)

Base

TC1220 | TC3 PLC/C++/MATLAB®/Simulink®

TC1210 | TC3 PLC/C++

TwinCAT 3 – 可扩展自动化工程(XAE)

TC1270 | TC3 PLC/NC PTP 10/NC I/CNC

TC1260 | TC3 PLC/NC PTP 10/NC I

TC1210 | TC3 PLC/C++

Functions

TC1250 | TC3 PLC/NC PTP 10

TC1200 | TC3 PLC

TC1100 | TC3 I/O

TC1000 | TC3 ADS

TC1320 | TC3 C++/MATLAB®/Simulink®

TC1300 | TC3 C++

TC1100 | TC3 I/O

TC1000 | TC3 ADS

TF1xxx | 系统

TF3xxx | 测量

TF4xxx | 控制

TF6xxx | 连接

TF8xxx | 行业专用

TF5xxx | 运动

TC1100 | TC3 I/O

TC1000 | TC3 ADS

TF2xxx | HMI



Functions概览

Functions

TF4100 | TC3 控制工具箱

TF4110 | TC3 温度控制器

T
F

5
x

x
x

 |
 运
动 TF5000 | TC3 NC PTP 10

TF5050 | TC3 NC 凸轮

TF5055 | TC3 NC 飞锯

TF5100 | TC3 NC I

TF5110 | TC3 运动学变换L1

TF5200 | TC3 CNC

T
F

6
x

x
x

 |
 连
接 TF6000 | TC3 ADS 通信库

TF6100 | TC3 OPC UA

TF6220 | TC3 EtherCAT 冗余250

TF6250 | TC3 Modbus

TF6310 | TC3 TCP/IP

TF6360 | TC3 虚拟串口通信

T
F

4
x

x
x

 |
 控
制

T
F

3
x

x
x

 测
量 TF3600 | TC3状态监测

TF3900 | TC3 太阳定位算法

… …

… …



技术融合

信息技术(IT)自动化技术(AT) 基于 PC 的控制技术
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Web: www.beckhoff.com 
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