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第一章 指令列表 

 

小提示 

本手册中所有字体为蓝色带下划线的指令（如 adt_initial）均带

有超级链接，点击可跳转至指令详细说明；  

基础控制类 

adt_initial 初始化控制卡 

adt_close_card 关闭控制卡资源 

adt_reset_card 复位控制卡 

adt_soft_reboot 软重启控制卡 

adt_get_card_index 获取当前可用卡的拨码开关号 

adt_get_total_axis 获取当前卡的总轴数 

adt_get_motion_error 获取运动库异常 

adt_get_communication_err 获取控制卡和接线板通信错误计数 

adt_get_link_status 获取控制卡和接线板连接状态 

版本信息类 

adt_get_lib_ver 获取当前可用控制卡 DLL 版本号 

adt_get_motion_ver 获取当前可用控制卡运动库版本号 

adt_get_firmware_ver 获取当前可用控制卡 FPGA 固件版本号 

adt_get_board_ver 获取当前可用控制卡接线板版本号 

adt_get_card_type 获取卡性能分类 

资源配置类 

adt_set_emergency_stop 设置系统急停信号模式 

adt_get_emergency_stop 获取系统急停信号模式 

adt_set_pulse_mode 设置输出脉冲的工作方式 

adt_get_pulse_mode 获取输出脉冲的工作方式 

adt_set_actual_count_mode 设置编码器工作方式 

adt_get_actual_count_mode 获取编码器工作方式 

adt_set_encoder_filter 设置编码器滤波 

adt_set_encoder_scale 设置编码器反馈分频比 

adt_get_encoder_scale 获取编码器反馈分频比 

adt_set_pulse_equiv 设置轴脉冲当量 
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adt_get_pulse_equiv 获取轴脉冲当量 

adt_set_unit_mode 设置编程模式 

adt_get_unit_mode 获取编程模式 

adt_set_stop0_mode 设置 stop0(机械原点)信号限位模式 

adt_get_stop0_mode 获取 stop0(机械原点)信号限位模式 

adt_set_stop1_mode 设置 stop1(伺服 Z 相)信号限位模式 

adt_get_stop1_mode 获取 stop1(伺服 Z 相)信号限位模式 

adt_set_limit_mode 设置正负限位信号模式 

adt_get_limit_mode 获取正负限位信号模式 

adt_set_softlimit_mode 设置软件限位模式 

adt_get_softlimit_mode 获取软件限位模式 

adt_set_axis_emg_mode 设置单轴急停信号 

adt_get_axis_emg_mode 获取单轴急停信号 

adt_set_axis_alarm_mode 设置轴报警模式 

adt_get_axis_alarm_mode 获取轴报警模式 

adt_set_hardlimit_mode 设置硬件输入信号模式 

adt_get_hardlimit_mode 获取硬件输入信号模式 

adt_set_axis_io_map 设置轴硬件停止信号输入点映射 

adt_get_axis_io_map 获取轴硬件停止信号输入点映射 

adt_set_axis_band 电机到位检测，设置轴到位误差带 

adt_get_axis_band 电机到位检测，获取轴到位误差带 

adt_set_axis_pos_error 设置轴最大跟随误差限制 

adt_set_follow_axis 设置同步跟随轴(开环龙门双驱) 

adt_set_pos_variable_loop 设置逻辑位置可变环功能 

adt_get_pos_variable_loop 获取逻辑位置可变环功能 

adt_load_basic_config 配置系统参数 

adt_export_basic_config 导出系统参数 

速度规划类 

adt_set_startv 设置初始速度 

adt_get_startv 获取初始速度 

adt_set_endv 设置结束速度 
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adt_get_endv 获取结束速度 

adt_set_maxv 设置最大速度 

adt_get_maxv 获取最大速度 

adt_set_maxv_limit 设置限制速度 

adt_get_maxv_limit 获取限制速度 

adt_set_acc 设置加速度 

adt_get_acc 获取加速度 

adt_set_dec 设置减速度 

adt_get_dec 获取减速度 

adt_set_jerk 设置加加速度等级 

adt_get_jerk 获取加加速度等级 

adt_set_admode 设置加减速模式 

adt_get_admode 获取加减速模式 

adt_set_smooth_time 设置轴运动平滑时间 

adt_get_smooth_time 获取轴运动平滑时间 

adt_set_axis_move_para_unit 设置单轴速度参数 

adt_set_rate 设置速度总倍率、单轴倍率 

adt_get_rate 获取速度总倍率、单轴倍率 

轴状态与监视控制类 

adt_set_axis_enable 设置伺服使能状态 

adt_get_axis_enable 获取伺服使能状态 

adt_get_speed 获取当前轴的驱动速度 

adt_get_encoder_speed 获取当前轴编码器反馈速度 

adt_set_command_pos 设置当前轴的逻辑位置 

adt_get_command_pos 获取当前轴的逻辑位置 

adt_set_actual_pos 设置/获取当前轴实际位置 

adt_get_actual_pos 设置/获取当前轴实际位置 

adt_get_target_pos_unit 获取各轴运动的目标位置 

adt_get_target_pos_pulse 获取各轴运动的目标位置 

adt_get_axis_status_ex 获取轴状态信息 

adt_clear_axis_status 清除轴状态 
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adt_get_axis_status 获取轴运动状态 

adt_get_stopdata 获取轴异常停止信息 

adt_get_all_axis_move_status 获取所有轴运动状态 

adt_get_all_axis_reach_status 获取所有轴到位状态 

adt_get_axis_io_status 获取轴绑定 IO 状态 

adt_read_input_arrive 读取伺服电机到位信号状态 

点位运动控制类 

adt_set_axis_stop 设置任意轴停止 

adt_continue_move  单轴连续运动 

adt_pmove_pulse PTP 点位运动（脉冲编程模式） 

adt_pmove_unit PTP 点位运动（当量编程模式） 

adt_change_pmove_pos 运动中改变点位运动目标位置（脉冲编程模式） 

adt_change_pmove_pos_unit 运动中改变点位运动目标位置（当量编程模式） 

adt_multi_pmove_unit 基于当量编程模式的多轴定量驱动 

adt_pmove_integrate PTP 点位运动，集成运动参数（单轴） 

adt_multi_pmove_integrate PTP 点位运动，集成运动参数（多轴） 

adt_pmove_soft_landing PTP 点位运动(软着陆) 

adt_fifo_pmove 缓存式单轴 PTP 运动 

adt_fifo_pmove_speed 缓存定速运动 

插补运动控制类 

adt_set_inp_coordinate 创建插补坐标系 

adt_set_inp_stop 设置插补组停止 

adt_get_inp_pause_pos 获取插补坐标系各轴暂停位置 

adt_get_inp_target_pos 获取插补坐标系各轴目标位置 

adt_get_inp_fifo_len 获取插补缓存余量 

adt_get_inp_index 获取当前插补运动的索引信息 

adt_inp_move_pulse 缓存式多轴直线插补（脉冲编程模式） 

adt_inp_move_unit 缓存式多轴直线插补（当量编程模式） 

adt_inp_pv_move_pulse 缓存式多轴 PV 模式插补（脉冲编程模式） 

adt_inp_pv_move_unit 缓存式多轴 PV 模式插补（当量编程模式） 

adt_inp_arc2_unit 任意两轴圆弧插补 
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adt_inp_arc3_unit 任意三轴圆弧插补 

adt_inp_helix2_unit 任意两轴圆弧插补，二轴跟随 

adt_inp_helix3_unit 任意三轴圆弧插补，二轴跟随； 

adt_set_arc_speed_clamp_unit 设定圆弧速度钳制 

adt_set_corner_speed_smooth_level 设置拐角速度平滑等级 

adt_set_speed_pretreat_mode 启用速度前瞻 

adt_set_speed_pretreat_smooth 速度前瞻平滑时间 

PT 运动控制类 

adt_set_pt_mode 设置 PT FIFO 模式 

adt_set_pt_data 发送 PT 数据（单个数据） 

adt_set_pt_table 发送 PT 数据（多个数据） 

adt_clr_pt_data 清空 PT 缓存 

adt_get_pt_space 获取 PT 缓冲区剩余段数 

adt_get_pt_index 获取当前执行 PT 数据段索引 

adt_set_pt_loop 设置循环运行 

adt_get_pt_loop 获取循环运行执行次数 

adt_pt_start 启动 PT 运动 

PVT 运动控制类 

adt_set_pvt_table PVT 数据表下发 

adt_set_pvt_complete PVT Complete 数据表下发 

adt_set_pvt_loop 设置 PVT 运动循环执行 

adt_set_pvt_move 启动 PVT 运动 

电子凸轮控制类 

adt_set_cam_flycut 电子凸轮飞剪模式建表 

adt_set_cam_chasecut 电子凸轮追剪模式建表 

adt_set_cam_common 通用电子凸轮功能建表 

adt_set_cam_loop 设置凸轮循环次数 

adt_set_cam_move 启动凸轮运动 

缓存事件控制类 

adt_get_fifo_event_len 获取缓存事件的剩余段数 

adt_get_fifo_event_index 获取最新触发缓存事件的索引号 
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adt_set_fifo_adjust_time 设置提前或滞后触发时间 

adt_set_fifo_adjust_pos 设置提前或滞后触发位置 

adt_set_fifo_outbit 设置缓存输出事件 

adt_set_fifo_multi_io 设置缓存输出事件,同时设置多个输出点电平 

adt_set_fifo_outbit_reversal 设置缓存输出翻转 

adt_set_fifo_wait_inbit 设置插补缓存运动暂停等待输入信号 

adt_set_fifo_pso 设置插补缓存事件，PSO 功能输出 

adt_set_fifo_pwm 插补时插入高精度 PWM 输出 

adt_set_fifo_pwm_count 插补时插入指定脉冲个数的 PWM 输出 

adt_set_fifo_delay 设置缓存运动暂停事件 

adt_set_fifo_follow_rate 设置缓存插补轴轨迹单轴比例跟随 

adt_set_fifo_follow_pos 设置缓存插补轨迹单轴位置跟随 

adt_clear_fifo_event 清除未执行完毕的缓存事件 

位置比较类 

adt_get_compare_len 获取位置比较器余量 

adt_get_compare_status 获取已完成比较点的个数 

adt_clear_compare_point 清除位置比较器缓存输出点，和比较状态 

adt_reset_compare 关闭位置比较功能，并清空状态和比较点缓存 

adt_set_compare_xd_mode 设置位置比较器模式 

adt_get_compare_xd_mode 获取位置比较器模式 

adt_set_compare_xd_diffout 设置位置比较，脉冲差分输出参数 

adt_set_compare_xd_area 设定 2/3D 比较区域范围 

adt_add_compare_xd_point 添加位置比较位置点 

adt_add_compare_2d_linear 添加二维线性位置比较点 

adt_get_compare_trigger_pos 获取触发点锁存编码器位置 

adt_get_compare_trigger_count 获取触发点锁存位置数据计数 

adt_set_compare_mode 设置一维位置比较器模式 

adt_get_compare_mode 获取一维位置比较器模式 

adt_add_compare_point 添加一维位置比较点 

adt_add_compare_table 添加一维位置比较器的比较位置列表 

adt_add_compare_linear 添加一维线性位置比较点 
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位置锁存类 

adt_set_latch_mode 设置位置锁存模式 

adt_get_latch_status 设置位置锁存状态 

adt_get_latch_command_pos 获取锁存的逻辑位置 

adt_get_latch_actual_pos 获取锁存的实际位置 

adt_clear_latch 清除锁存数据,复位锁存状态 

adt_close_latch 关闭锁存功能 

输入输出控制类 

adt_write_outport 按组操作输出点 

adt_read_outport 按组读取输出点状态 

adt_write_outbit 按位操作输出点 

adt_read_outbit 按位读取输出点状态 

adt_get_output_alarm 获取输出点过载报警 

adt_read_inport 按组读取输入点状态 

adt_read_inbit 按位读取输入点状态 

adt_set_input_filter 设置输入信号滤波等级 

adt_set_pwm_output 使用 OUT16, 17 输出 PWM 脉冲 

adt_get_pwm_output 获取 OUT16, 17 输出 PWM 脉冲设置参数 

DA 控制类 

adt_set_daout 设置 DA 输出功能 

adt_set_da_adjust 设置 DA 校正表 

用户操作类 

adt_set_user_password 修改/设置用户密码 

adt_check_password 校验用户密码 

Smart 回零控制类 

adt_set_std_home_mode 设置 smart 回零参数 

adt_get_std_home_mode 获取当前 smart 回零参数 

adt_get_std_home_status 获取 smart 回零状态 

adt_set_std_home_process 启动回零 

回零控制类 

adt_set_home_mode 设置回零信号模式 
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adt_set_home_speed 回零速度参数 

adt_set_home_process 启动回零进程 

adt_get_home_status 获取回零状态 

手轮控制类 

adt_set_handwheel_move 启动单轴手轮跟随运动 

adt_set_handwheel_rate 设置手轮跟随倍率模式 

adt_stop_handwheel 停止手轮跟随运动 
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第二章 错误码 

错误码是库函数使用执行情况的真实反馈，库函数的每个接口都会在执行

结束后返回执行结果，用户需依据返回值判定接口调用是否成功，并执行相应

的控制与处理措施。 

2.1. 错误码 
错误类型 返回值 含义 处理方法 

LIB 库错误 

0 成功 无 

1 参数错误 1、 检查当前指令输入的参数是否正确 

2 信号量创建错误 1、  

3 圆弧轴选位错误 1、 请检查当前参与圆弧的轴设置是否正确 

4 圆弧不存在 1、 请检查当前的圆弧坐标 

5 运动库响应超时 
1、 控制卡固件与当前运动库版本不对应，建

议更新到最新的固件 

6 圆弧上的点平行 
1、 请检查当前的圆弧坐标是否设置正确 

7 PCI 返回数据错误 1、 请检查控制卡是否插好 

8 通信数据量异常 
1、 控制卡固件与当前 LIB 库版本不对应，建

议更新到最新的固件与 LIB 库 

9 WinIo 初始化失败 

1、 需要使用管理员权限初始化控制卡 

2、 控制卡固件与当前 LIB 库版本不对应，建

议更新到最新的固件与 LIB 库 

10 PCI 桥存在故障 1、 请检查控制卡是否插好 

11 创建互斥量失败 

1、 关闭计算机后再启动控制卡 

2、 若上述方法无法解决问题，需要将控制卡

返产送修 

12 打开互斥量失败 

1、 关闭计算机后再启动控制卡 

2、 若上述方法无法解决问题，需要将控制卡

返产送修 

13 
使用多张卡时，卡号重

复 

1、 请检查控制卡的卡号拨码开关序号存在重

复情况 



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第33页 共314页  

错误类型 返回值 含义 处理方法 

14 

没有识别到控制卡，卡

安装有误或者驱动安装

失败 

1、 请检查控制卡是否插好 

2、 请按照《控制卡使用手册》中 2.4 控制卡

的安装步骤，正确安装控制卡 

15 通信 CRC 校验失败 
1、 控制卡固件与当前 LIB 库版本不对应，建

议更新到最新的固件与 LIB 库 

16 
控制卡资源被占用，多

个 DLL 资源被初始化 

1、 有多个程序调用同一个 dll,关闭所有调用

dll 的程序，只打开一个 

17 485 通讯超时 
1、 检查通讯线路是否完好 

2、 检查从站是否正常启动 

18 Flash 读写错误 1、  

程序更新

类错误 

20 
PCI 驱动重启失败，需

要关机重启 

1、 计算机关机后，再手动重启 

21 程序更新失败 

1、 请关闭电脑后重试 

2、 固件与控制卡的硬件版本不匹配，请使用

正确的固件 

22 程序更新超时 

1、 请关闭电脑后重试 

2、 固件与控制卡的硬件版本不匹配，请使用

正确的固件 

23 DSP 程序校验不通过 
1、 固件与控制卡的硬件版本不匹配，请使用

正确的固件 

24 
固件程序版本和 dll 不

匹配 

1、 控制卡固件与当前 DLL 库版本不对应，建

议更新到最新的固件与 DLL 库 

25 运动库和 DLL 不匹配 1、 需要升级固件程序 

圆弧过渡

错误 

30 非相连曲线段  

31 
过渡精度或者参数阈值

要求过高 

 

32 
存在一条圆弧段时输入

曲线不共面 

 

33 
输入曲线夹角超出设定

阈值范围 

 



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第34页 共314页  

错误类型 返回值 含义 处理方法 

34 输入曲线长度太小  

35 
过渡后, 原线段的长度

小于 min_len 

 

36 
过渡后, 圆半径过大或

者圆半径小于 min_R 

 

37 
过渡后, 过渡圆弧长小

于 min_len 

 

38 求解过渡圆过程中无解  

39 
存在两条圆弧段时输入

曲线不共面 

 

50 
输入数据个数错误，超

过 1000 或少于 2 

 

51 输入模式 mod 错误  

52 

输入坐标值超出范围。

或者指明的数据大小和

实际定义的数组大小不

一致 

 

53 输入切矢的模接近 0  

54 步长小于 0.1  

55 节点小于 0  

Motion

库报错 

101 参数错误 1、 检查写入参数 

102 通信数据量异常 1、 检查是否正确安装驱动程序 

103 
对应轴处于限位停止状

态 

1、 当前轴处于机械限位有效的状态 

104 运动冲突 
1、 检查轴运动状态 

2、 不能同时对相同轴同时进行多种运动设置 

105 
当前状态不允许修改参

数 

1、 确认控制卡或轴的状态 

106 编程模式错误 1、 当前调用的接口与设置的编程模式不匹配 

107 加减速模式设置错误 1、 检查当前指令输入的参数是否正确 
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错误类型 返回值 含义 处理方法 

108 
S 型速度规划时计算错

误 

1、 检查当前指令输入的参数是否正确 

109 
外部紧急停止信号生效

中 

1、 外部紧急停止输入信号有效 

110 
底层运动目标位置数据

异常 

1、 检查当前指令输入的参数是否正确 

111 空指令或无效指令 1、 检查当前指令输入的参数是否正确 

112 FPGA 读写错误 1、 检查当前指令输入的参数是否正确 

113 
插补运动指令缓冲区已

满 

1、 需要插补运动指令缓冲区有空余后再下发

插补运动指令 

114 
点位运动指令缓冲区已

满 

1、 需要当前点位运动完成后再下发下一个指

令 

115 
恢复倍率时存在位置偏

差 

1、 倍率增加（减小）过快，建议逐步进行增

加（减小） 

116 当前固件不支持 
1、 当前固件不支持该指令，建议更新到最新

的固件与 DLL 库 

117 轴类型错误 1、 检查当前指令输入的参数是否正确 

118 总线通信故障 
1、 控制卡固件与当前 DLL 库版本不对应，建

议更新到最新的固件与 DLL 库 

119 轴报警 1、 检查轴状态 

120 邮箱命令通信错误 
1、 控制卡固件与当前 DLL 库版本不对应，建

议更新到最新的固件与 DLL 库 

121 
数据发送 CRC 校验错

误 

1、 控制卡固件与当前 DLL 库版本不对应，建

议更新到最新的固件与 DLL 库 

122 
缓存事件未触发或处理

异常 

 

123 周期中断抖动  

125 
插补数据在当前坐标系

模式下不支持 
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错误类型 返回值 含义 处理方法 

126 
轴运行速度超出最大速

速度限制 

 

127 
触发式点位运动触发位

置异常 

 

Smart 回

零错误 

-1 手动停止回零过程  

-2 
寻找机械原点过程中遇

限位停止 

 

-3 
寻找 Z 相过程中遇限位

停止 

 

-4 紧急停止  

-5 遇限位停止  

-6 遇 STOP0 停止  

-7 遇 STOP1 停止  

-8 软限位停止  

-10 卡号或轴号错误  

-12 回零线程启动超时  

-13 未找到该模式  

-14 该轴已在回零状态中  

-15 负限位未使能  

-16 正限位未使能  

-17 
当前位置与锁存位置不

符 

 

回零类错

误 

-1 回零接口参数 1 有误 1、 检查回零模式设置中轴号 

-2 回零接口参数 2 有误 1、 检查回零模式设置中回零方向和回零类型 

-3 回零接口参数 3 有误 1、 检查回零模式设置中原点有效电平 

-4 回零接口参数 4 有误 1、 检查回零模式设置中正负限位设置 

-5 回零接口参数 5 有误 1、 检查回零模式设置中伺服 Z 相设置 

-6 回零接口参数 6 有误 1、 检查回零模式设置中反向搜索距离 

-7 回零接口参数 7 有误 1、 检查回零模式设置中 Z 相搜索距离 

-8 回零接口参数 8 有误 1、 检查回零模式设置中原点偏移量 
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错误类型 返回值 含义 处理方法 

-1000 
回零步骤 0 异常，下发

参数失败 

1、 检查回零相关输入的参数是否正确 

-1001 

回零步骤 1 异常，快速

搜索机械原点信号启动

失败 

1、 限位信号、急停信号有效 

2、 回零速度设置不正确 

-1002 
回零步骤 2 异常，机械

原点信号搜索失败 

1、 限位信号、急停信号有效 

2、 机械原点开关异常 

-1003 
回零步骤 3 异常，退出

机械原点信号启动失败 

1、 限位信号、急停信号有效 

2、 机械原点开关异常 

-1004 
回零步骤 4 异常，退出

机械原点信号失败 

1、 限位信号、急停信号有效 

2、 机械原点开关异常 

3、 反向搜索距离设置过小 

-1005 

回零步骤 5 异常，低速

接近机械原点信号启动

失败 

1、 限位信号、急停信号有效 

2、 回零速度设置不正确 

-1006 
回零步骤 6 异常，低速

搜索机械原点信号失败 

1、 限位信号、急停信号有效 

2、 机械原点开关异常 

-1007 

回零步骤 7 异常，低速

接近编码器 Z 相信号启

动失败 

1、 限位信号、急停信号有效 

2、 回零速度设置不正确 

-1008 

回零步骤 8 异常，低速

搜索编码器 Z 相信号失

败 

1、 限位信号、急停信号有效 

2、 Z 相信号异常（检查伺服 Z 相信号与控制

卡的连接线） 

3、  

-1009 
回零步骤 9 异常，原点

偏移驱动失败 

1、 限位信号、急停信号有效 

-1010 

回零步骤 10 异常，原

点偏移到位失败或位置

清零失败 

1、 限位信号、急停信号有效 

-1020 回零外部终止 1、 接收到轴停止指令 

-1030 回零其他错误  
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2.2. 错误码解析示例 
该辅助算子旨在将标准算子或扩展算子执行时的非正常返回解析为可读

字符串错误信息，即错误码解析。见 DecodeErrorCode 。 
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第三章 SDK 调用方法 

3.1. VC 调用方法 
开发平台以 WIN7 x86 操作系统下 VS2008 为例，其余操作系统下的其

他平台操作类似，不再赘述。 

1. 文件-->新建-->项目，以 Win32 控制台应用程序为例，其他项目类型

类似，不再赘述 

 

2. 将开发包内 adt_typedef.h、adtmc.h、adtmc.lib 文件拷贝入新建的

项目文件路径文件夹内，若您在 x64 操作系统下开发 32 位应用程序，则选择

x86 开发包内的文件拷贝；若您在 x64 操作系统下开发 64 位应用程序，则选

择 x64 开发包内的文件拷贝 
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3. 选择您的解决方案，右键-->添加-->现有项，将拷贝于项目路径下的

开发包文件加入解决方案 

 

4. 在相应程序源文件、头文件或全局头文件"stdafx.h"的声明部分补充 

#include "adtmc.h" #include "adt_typedef.h" 
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5. 使用动态链接库提供的控制接口，实现您的控制程序，如下方程序实

现简单的初始化基础控制，然后设置速度参数后驱动 
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3.2. C#调用方法 
开发平台以 WIN7 x86 操作系统下 VS2008 为例，其余操作系统下的其

他平台操作类似，不再赘述。 

1. 文件-->新建-->项目，以 Windows 窗体应用程序为例，其他项目类

型类似，不再赘述 

 

2. 我 们 为 用 户 提 供 了 C# 所 需 开 发 包 标 准 文 件 adt_typedef.cs 和

adtmc.cs，将其拷贝入新建的项目文件路径下。我们同时提供了 Global.cs 辅

助，内含部分全局常量定义和错误码解析例程，用以辅助用户编程。用户可以

有更好的编程辅助方案，Global.cs 为可选。 

 



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第43页 共314页  

 

 3. 选择您的解决方案，右键-->添加-->现有项，将开发包文件添加至解

决方案 

 

4. 在 Form 上添加一个按钮 

 

在 Form1.cs 添加命名空间 
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 按钮响应事件代码可编辑如下，实现简易的点位驱动 
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3.3. vb.net 调用方法 

开发平台以 WIN10 64 位操作系统下 VS2010 为例，其余操作系统下的

其他平台操作类似，不再赘述。 

1. 文件-->新建-->项目，以 Windows 窗体应用程序为例，其他项目

类型类似，不再赘述 

 

2. 我们为用户提供了 C#所需开发包标准文件 adt_typedef.vb 和

adtmc.vb，将其拷贝入新建的项目文件路径下。我们同时提供了

CardGlobal.vb 辅助，内含部分全局常量定义和错误码解析例程，用

以辅助用户编程。用户可以有更好的编程辅助方案，CardGlobal.vb

为可选。 

 
3. 选择您的解决方案，右键-->添加-->现有项，将开发包文件添加至

解决方案 
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4. 至此，用户就可以在 Visual Studio 中使用 VB.NET 模块调用函数库

中的任何函数，开始编写应用程序。 
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第四章 基础控制 

4.1. 功能介绍 
基础控制，即控制卡在开发前需要做的准备工作以及部分基本信息的获取。 

4.1.1. 控制卡初始化 

控制卡初始化是通往控制卡功能的“门户”，只有在对运动控制卡初始化

成功后，调用其他算子才有意义。 

控制卡初始化成功后，将为当前控制卡做默认的资源配置，包括但不限于

以下内容。 

1. 按照接线盒丝印分配默认硬件信号端口 

        2. 分配默认的速度参数，加速模式默认为 T 型，速度倍率为 1 

        3. 采用基于脉冲当量的编程方式，脉冲当量值默认为 1000pulse/mm 

        4. 脉冲输出方式为 PLS+DIR，正逻辑脉冲，方向信号正逻辑 

        5. 编码器默认 A/B 相脉冲输入，方向信号正逻辑 

        6. 逻辑位置清零，编码器实际位置不清零 

        7. 输入端口滤波等级设置为 10ms 

        8. 关闭所有输出端口 

        9. DA 输出设置 0V 

 控制卡初始化算子参考 adt_initial。 

4.1.2. 控制卡关闭 

控制卡使用完成后，应合理释放控制卡资源。 

控制卡关闭后所执行的资源释放操作，包括但不限于以下内容。 

1. 复位控制卡 

2. 关闭所有输出端口 

3. DA 输出电压设置为 0V 

控制卡关闭算子参考 adt_close_card。 

4.1.3. 控制卡复位 

复位控制卡常用于清除硬件急停信号、清除异常停止信息、清除无效缓存

数据、清除运动库停止信息。 

当硬件急停功能启用，且硬件急停信号触发时，须复位控制卡清除硬件急
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停锁定后，轴才能正常驱动。 

        当系统发生运动库异常(adt_get_motion_error)，问题已排查且解决后，

须复位控制卡清除运动库异常信息，系统才能正常驱动。 

        复位控制卡会停止当前正在执行的驱动控制，清除停止信息，若是缓存控

制，则停止驱动同时清除剩余未执行的缓存数据。 

        复位控制卡不会重置用户已执行的脉冲模式、限位模式等基础配置参数，

也不会重置已设置成功的轴速度参数及轴当前位置。 

 控制卡复位算子参考 adt_reset_card。 

4.1.4. 控制卡软件重启 

软件重启控制卡将首先减速停止当前控制卡的所有驱动并清空缓存，然

后复位控制卡所有数据为上电初始状态。 

        软件重启控制卡并不会使控制卡断电。 

        软件重启控制卡后，须重启应用软件并重新初始化，才能继续正常使用

控制卡。 

 控制卡软件重启算子参考 adt_soft_reboot。 

4.1.5. 可用控制卡索引获取 

控制卡索引即控制卡编号，是 SDK 算子中的卡号参数值。 

控制卡均采用拨码开关的方式用以区分多卡系统的卡号索引。 

系统安装控制卡时，可以随意安排安装顺序，只需拨码开关对应正确即可。

拨码开关值范围 0~9，不同控制卡其拨码值不可重复。 

可用控制卡索引获取算子参考 adt_get_card_index。 

4.1.6. 控制卡可用实体轴数获取 

控制卡提供算子 adt_get_total_axis 用以获取当前可用控制卡的可用实

体轴数，利用该算子可以区分当前可用控制卡为 09 系列控制卡的 N 轴卡。 

4.1.7. 控制卡版本信息获取 

版本信息是控制卡升级、更新和维护的有效标识。 

控制卡的版本信息包括 LIB 库版本信息、MOTION 库版本信息、固件版

本信息和端子板版本信息。 

端子板版本信息为备用版本信息。 
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算子参考 

adt_get_lib_ver 

adt_get_motion_ver 

adt_get_firmware_ver 

adt_get_board_ver。 

通常，版本信息格式为“LIB 库版本信息.MOTION 库版本信息.固件版本

信息.端子板版本信息”，如 

 

 表示为，LIB 库版本 6003，MOTION 库版本 8060，固件版本 6019，端

子板版本 0。 

 

4.2. 例程 4-1 基础控制 
1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     int retn = adt_initial (&card_count);//控制卡初始化   

7.     //解析错误信息   

8.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

9.     printf("控制卡初始化完成!\n");   

10.     //获取可用控制卡索引与可用轴数   

11.     int lib = 0, motion = 0, fmw = 0, board = 0;   

12.     retn = adt_get_card_index (&card_count, index);   

13.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_get_card_index", 1);   

14.     printf("共检测到 %d 张控制卡!\n", card_count);   

15.     for(int i=0; i<card_count; ++i)   

16.     {   

17.         retn = adt_get_total_axis(index[i], &axis_count);   

18.         VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_get_total_axis", 1);   

19.         retn = adt_get_lib_ver(index[i], &lib);   
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20.         VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_get_lib_ver", 1);   

21.         retn = adt_get_motion_ver(index[i], &motion);   

22.         VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_get_motion_ver", 1);   

23.         retn = adt_get_firmware_ver(index[i], &fmw);   

24.         VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_get_firmware_ver", 1);   

25.         retn = adt_get_board_ver(index[i], &board);   

26.         VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_get_board_ver", 1);   

27.         printf("卡索引号: %d, 可用轴数: %d, 版本信

息: %d.%d.%d.%d\n", index[i], axis_count, lib, motion, fmw, board);   

28.         //复位运动控制卡   

29.         retn =adt_reset_card (index[i]);   

30.         VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_reset_card", 1); 

31.         printf("卡索引 %d 已复位!\n",index[i]);   

32.     }   

33.     //关闭运动控制卡   

34.     retn =adt_close_card();   

35.     VVERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_close_card", 1);   

36.     printf("控制卡已关闭!\n");   

37.     system("pause");   

38.     return 0;   

39. }   
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第五章 资源配置 

5.1. 功能介绍 
控制卡在实施各种控制操作之前，都需要做基资源置。所谓资源配置，即

对控制卡的软硬件资源依据设备工艺特点进行合理的分配或整合。 

控制卡支持的基础资源配置包括硬件停止信号配置、硬件限位模式设置、

机械原点信号模式设置、编码器 Z 相信号模式设置、脉冲模式配置、编码器工

作模式设置、编程模式设置、脉冲当量设置、软件限位模式设置、逻辑位置变

环模式设置等。 

5.1.1 硬件停止信号(EMGN) 

硬件停止信号(EMGN)为设备提供了设备整机紧急停止的信号检测功

能，一旦硬件停止信号触发，控制卡将立即停止当前所有驱动与控制指令的

执行，清空缓存信息，并不再下发任何驱动与控制指令，直至硬件停止信号

恢复至未触发状态，并复位运动控制卡。 

硬件停止信号可设置为无效，当硬件停止信号无效时，其端子可作为

通用输入使用。 

硬件停止信号模式的设置接口可参照 adt_set_emergency_stop。获

取硬件停止信号模式的设置接口可参照 adt_get_emergency_stop。 

5.1.2 硬件限位信号(LMT+/LMT-) 

硬件限位信号(LMT+/LMT-)为设备的每个轴提供了驱动的硬件限位

安全机制。当指定驱动方向上的硬件限位信号触发时，当前轴驱动将立即停

止，清空缓存信息，不再接受相同方向的驱动指令，并在停止信息中有所体

现。例如，当正方向驱动 X 轴时，若触发硬件正限位，则 X 轴立即停止并

清空缓存信息，并拒绝正方向的一切驱动指令，负方向则可正常驱动，此时

停止信息 stopdata&0x1=1；当负方向驱动 X 轴时，若触发硬件负限位，

则 X 轴立即停止并清空缓存信息，并拒绝负方向的一切驱动指令，正方向

则可正常驱动，此时停止信息 stopdata&0x10=1。 

硬件正负限位信号可独立设置为有效或无效，无效时，对应的端子可

作为通用输入使用。 

硬件限位信号模式的设置接口可参照 adt_set_limit_mode。获取硬件

限位信号模式的设置接口可参照 adt_get_limit_mode。 
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5.1.3 机械原点限位信号(STOP0) 

硬件原点限位信号(STOP0)为设备的每个轴提供了机械原点限位信号。

当驱动轴从任意方向触发当前轴的硬件原点信号时，当前轴将以设置的停

止模式停止驱动，清空缓存信息，不再接受任何驱动指令，并在停止信息中

stopdata&0x100=1。 

正常情况下，若无特殊复用需求，无需启用硬件原点信号，控制卡默

认禁用该信号。硬件原点信号在回零过程中将不断被使用。控制卡将在回零

过程中自动实现其切换使用，无需用户自行控制。 

硬件原点信号的停止模式可设置为立即停止或减速停止。 

硬件原点信号可设置为无效(默认)，无效时，可做通用输入使用。 

硬件原点信号的模式设置接口可参照 adt_set_stop0_mode。获取硬

件原点信号的模式设置接口可参照 adt_get_stop0_mode。         

5.1.4 编码器 Z 相限位信号(STOP1) 

编码器 Z 相限位信号(STOP1)为设备的每个轴提供了编码器 Z 相信号

的连接，用于更精准的编码器回零操作。当驱动轴从任意方向触发当前轴的

编码器 Z 相信号时，当前轴将以设置的停止模式停止驱动，清空缓存信息，

不再接受任何驱动指令，并在停止信息中 stopdata&0x1000=1。 

正常情况下，无需启用编码器 Z 相限位信号，控制卡默认禁用该信号。

编码器 Z 相信号在回零过程中将不断被使用。控制卡将在回零过程中自动

实现其切换使用，无需用户自行控制。 

编码器 Z 相信号的停止模式可设置为立即停止或减速停止。 

编码器 Z 相信号可设置为无效(默认)，无效时，可做通用输入使用。 

编码器 Z 相信号模式设置接口可参照 adt_set_stop1_mode。 

获取编码器 Z 相信号模式设置接口可参照 adt_get_stop1_mode。 
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5.1.5 脉冲模式 

5.1.5.1 脉冲输出方式 

1. 脉冲+方向 

采用脉冲+方向的脉冲输出模式时，控制卡将由 PU/CW 输出驱

动脉冲，由 DR/CCW 控制输出脉冲方向。 

其脉冲输出波形如下 

PU信号

DR信号

正方向脉冲 负方向脉冲

 

脉冲+方向是驱动器常用的脉冲输出模式之一。 

2. CW/CCW 

采用 CW/CCW，即双脉冲输出模式时，控制卡将由 PU/CW 输

出正方向驱动脉冲，有 DR/CCW 输出负方向驱动脉冲。 

其脉冲输出波形如下 

CW信号

CCW信号

正方向脉冲 负方向脉冲

 

3. A/B 相 

A/B 相脉冲输出指，由两个相互独立的正弦波或方波之间的相位

差来计数或编码。 

A相信号

B相信号

正方向脉冲 负方向脉冲

90〫 
90〫  

脉冲输出方式的设置，一般由电机或驱动器的脉冲输出参数设定决定。 
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5.1.5.2 脉冲逻辑 

脉冲逻辑用于改变脉冲输出起始时的电平逻辑，默认为 0，低电平逻

辑。 

5.1.5.3 脉冲方向 

脉冲方向用于改变当前脉冲输出的脉冲方向。 

控制卡对于脉冲模式设置的接口可参照 adt_set_pulse_mode。脉冲

模式设置信息获取接口可参照 adt_get_pulse_mode。 

5.1.6 编码器工作模式 

编码器工作模式的设置依赖于外设编码器的实际运行参数而定。 

编码器工作模式设置接口参照 adt_set_actual_count_mode。获取编

码器工作模式设置接口参照 adt_get_actual_count_mode。 

5.1.7 编程模式 

控制卡支持 2 种轴编程模式：基于脉冲当量的高级编程模式、基于脉冲的

标准编程模式。 

不同的编程模式下，下列接口速度或位置相关参数数据类型不同。 

adt_set_startv/adt_get_startv 

adt_set_endv/adt_get_endv 

adt_set_maxv/adt_get_maxv 

adt_set_acc/adt_get_acc 

adt_set_dec/adt_get_dec 

adt_set_softlimit_mode/adt_get_softlimit_mode 

 基于脉冲当量的高级编程模式下，其速度或位置相关参数数据类型为

double，单位为 mm、mm/s、mm/s²。定量驱动接口应使用 adt_pmove_unit，

直线插补驱动接口应使用 adt_inp_move_unit。 

基于脉冲的标准编程模式下，其速度或位置相关参数数据类型为 double，

单位为 pulse、pulse/s、pulse/s²。定量驱动接口应使用 adt_pmove_pulse，

直线插补驱动接口应使用 adt_inp_move_pulse。 

基 于 脉 冲 当 量 的 高 级 编 程 模 式 的 轴 ， 可 以 实 现 诸 如 二 维 圆 弧 插 补

adt_inp_arc2_unit 、 三 维 圆 弧 插 补 adt_inp_arc3_unit 、 圆 弧 速 度 约 束

adt_set_arc_speed_clamp_unit 等功能。 

基 于 脉 冲 的 标 准 编 程 模 式 下 的 轴 ， 暂 不 支 持 诸 如 二 维 圆 弧 插 补

adt_inp_arc2_unit 、 三 维 圆 弧 插 补 adt_inp_arc3_unit 、 圆 弧 速 度 约 束
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adt_set_arc_speed_clamp_unit 等功能。 

基于脉冲当量的高级编程模式的轴，需设置当前轴的脉冲当量，单位为

pulse/mm。默认情况下，轴的脉冲当量为 1000pulse/mm。 

轴默认设置为基于脉冲当量的编程模式。通过 adt_set_unit_mode 设置

成功的编程模式参数，可通过 adt_get_unit_mode 获取。 

不同编程模式的轴不能参与同一组插补驱动。 

 插补轴也需要预先设置好编程模式才能正常设置其速度参数并成功调用

不同编程模式下的各种插补驱动接口。在设置驱动速度参数之后改变编程模式，

可能导致实际驱动速度的缩放，其缩放倍数为脉冲当量的值。为插补驱动接口

分配不匹配的编程模式的插补轴，将导致驱动接口返回错误码 106，即输入数

据模式错误。 

 默认情况下，所有轴，包括实体轴和插补轴，其编程模式均为基于脉冲当

量模式下的编程。 
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5.1.8 脉冲当量 

当轴的编程模式为基于脉冲当量的 unit 单位制时，该参数则决定了

1unit=x pulse。默认情况下，1unit=1000pulse，该参数依赖于外设的脉冲细

分参数设置。须应用匹配的脉冲当量设置，才能确保驱动位置的精确。 

A: 电机旋转一圈需要下发给驱动器的脉冲数（每转脉冲数） 

B: 电机旋转一圈机械移动量 

m/n：减速比 

equiv:脉冲当量 

𝑒𝑞𝑢𝑖𝑣 =
𝐴

𝐵
×

𝑚

𝑛
 

计算实例 

内容 

机械结构 

滚珠丝杆 圆盘 皮带轮 

 
  

A 10000 脉冲 5000 脉冲 2000 脉冲 

B 
丝杆导程：

10mm 
旋转角度：360〫 皮带直径：100mm 

m/n 1/1 100/1 50/1 

计算方法 
10000

10
×

1

1
 

5000

360
×

100

1
 

2000

3.14 × 100
×

50

1
 

equiv 1000 1388.889 318.471 

处于脉冲编程模式下的轴，设置该参数不起作用。 

默认情况下，基于脉冲当量的高级编程模式的轴，其脉冲当量设置接口参

考 adt_set_pulse_equiv，默认为 1000pulse/mm。设置成功的脉冲当量，可

以通过 adt_get_pulse_equiv 获取。 
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5.1.9 软件限位 

控制卡为设备提供了除硬件限位信号安全机制外的软件限位安全机制。 

 软件限位将为设备每个轴设置安全的位置范围，当轴驱动位置超出设

置的软件限位范围时，当前轴将以设置的停止模式停止驱动，清空缓存信息，

限位同向的驱动将仍旧被停止，反向驱动则可正常执行，其停止信息

stopdata&0x10000=1(软件正限位触发)或 stopdata&0x100000=1(软

件负限位触发)。 

 正负软件限位可独立被设置为有效或无效，默认情况下软件限位功能

不被启用。软件限位功能模式的设置可参照接口 adt_set_softlimit_mode。

其设置信息获取接口可参照 adt_get_softlimit_mode。 

 

5.1.10 逻辑变环模式 

逻辑位置变环功能，即当前轴逻辑位置到达指定数值后，将从 0 开始重新

计数，该功能多用于传送带等单向驱动场合。 

逻辑变环模式设置接口可参照 adt_set_pos_variable_loop，获取逻辑变

换模式设置接口可参照 adt_get_pos_variable_loop。 

 

5.1.11 单轴急停信号 

单轴急停功能可以用于点位运动中对单个轴进行硬件急停的作用，需要启

用时需要先通过 adt_set_axis_io_map 对急停信号进行输入端口进行映射，再

通过 adt_set_axis_emg_mode 进行启用。 

单轴急停在进行点位运动的时候只会停止单轴，但如果要急停的轴处于插

补状态时，会停止此时的插补运动。 

 

5.1.12 伺服报警模式 

伺服报警信号启用之后，当检测到伺服报警信号后，点位运动模式时将停

止当前轴的运动，插补运动状态时，会停止此时的插补运动。 

同时需要调用 adt_reset_card 才能清除控制卡端的报警状态。 

 

5.1.13 轴到位检测 

通过逻辑位置与实际位置的误差对比检测轴是否到达目标位置，可以通过

adt_set_axis_band 设置轴到位误差带，同时可以通过 adt_get_axis_status_ex
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获取轴到位状态（bit8）当轴到达设置的误差范围时轴到位状态置 1； 

在使用此功能前，需要先确保逻辑位置与实际位置的比例是 1：1 关系，

且方向相同。可通过 adt_set_encoder_scale 设置编码器反馈分频比。 

 

5.1.14 轴最大误差限制 

通过逻辑位置与实际位置的误差进行轴运行误差检测，对轴运行误差过大

进行保护。通过 adt_set_axis_pos_error 设置检测误差功能。 

在使用此功能前，需要先确保逻辑位置与实际位置的比例是 1：1 关系，

且方向相同。可通过 adt_set_encoder_scale 设置编码器反馈分频比。 

 

5.1.15 编码器反馈设置（实际位置） 

5.1.15.1 编码器滤波 

通过 adt_set_encoder_filter 设置编码器反馈滤波，可以对编码器反馈起

到一定的干扰过滤作用，但编码器滤波也会对编码器反馈频率起到限制作用，

请依据实际情况使用。 

 

5.1.15.2 编码器反馈分频比 

对 于 一 些 不 方 便 进 行 编 码 器 反 馈 分 频 比 进 行 设 置 的 场 合 ， 可 通 过

adt_set_encoder_scale 设置分频比，此功能可将获取到的编码器位置进行一

次比例运算。 

 

5.1.16 龙门双驱 

龙门双驱能保持 1 个主轴与 N 个从轴之间的脉冲严格同步，其同步精度

远高于插补驱动的同步效果，适用于龙门结构的同步双驱控制。 

龙门双驱控制前，应设置好从轴的各个基本参数，如编程模式、脉冲当量

等，龙门双驱设置好主从轴关系后，从轴的一些基本参数将不能被实时更改。 

龙 门 双 驱 控 制 接 口 可 参 照 adt_set_follow_axis 。
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5.1.17 资源参数配置文件 

可以通过众为兴运动控制卡调试软件 ADTMotionPro 导出的参数配

置文件 AdtConfig.xml 调用 adt_load_basic_config 对控制卡的资源参数

进行一步配置。 

也可以通过 adt_export_basic_config 导出当前插入的所有控制卡的

资源配置参数为参数配置文件。 

 

5.2. 例程 
例程 5-1 资源配置 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     int retn = adt_initial (&card_count);//控制卡初始化   

7.     //解析错误信息   

8.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_initial", 1);   

9.     printf("控制卡初始化完成!\n");   

10.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);//获取可用控制卡索引   

11.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

12.     for(int i=0; i<card_count; ++i)   

13.     {   

14.         //硬件停止功能启用,低电平有效   

15.         retn =adt_set_emergency_stop (index[i], 1, 0);   

16.         VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_emergency_stop", 1);   
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17.         //获取控制卡可用轴数   

18.         retn = adt_get_total_axis(index[i], &axis_count);   

19.         VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_get_total_axis", 1);   

20.         for(int j=0; j<axis_count; ++j)   

21.         {   

22.             //设置脉冲模式,脉冲+方向,正逻辑脉冲,方向输出信号正逻辑   

23.             retn = adt_set_pulse_mode(index[i], j+1, 1, 0, 0);   

24.             VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_pulse_mode", 1);   

25.             //设置编码器工作模式,A/B 相脉冲输入,方向信号正逻辑   

26.             retn =adt_set_actual_count_mode(index[i], j+1, 0, 0);   

27.             VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_actual_count_mode", 1);   

28.             //设置硬件限位模式,正负限位低电平有效   

29.             retn = adt_set_limit_mode(index[i], j+1, 1, 1, 0);   

30.             VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_limit_mode", 1);   

31.             //设置原点信号(STOP0)无效   

32.             retn = adt_set_stop0_mode(index[0], j+1, 0, 0, 0);   

33.             VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_stop0_mode", 1);   

34.             //设置编码器 Z 相信号(STOP1)无效   

35.             retn =adt_set_stop1_mode(index[0], j+1, 0, 0, 0);   

36.             VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_stop1_mode", 1);   

37.             //设置轴编程模式为基于脉冲当量编程模式   

38.             retn = adt_set_unit_mode(index[i], j+1, 0);   

39.             VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

40.             //设置轴脉冲当量为 pulse/mm   

41.             retn = adt_set_pulse_equiv(index[i], j+1, 1000);   

42.             VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

43.             //设置软限位无效   

44.             retn =adt_set_softlimit_mode(index[i],j+1,0,9999999,-9999999,0);   

45.             VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_softlimit_mode", 1);   

46.             //设置逻辑变环功能无效   

47.             retn = adt_set_pos_variable_loop(index[i], j+1, 0, 10000);   

48.             VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_pos_variable_loop", 1);   
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49.             printf("卡%d 轴%d 参数配置完成\n", index[i], j+1);   

50.         }   

51.     }    

52.     system("pause");   

53.     return 0;   

54. }    
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例程 5-2 龙门双驱 

 案例中涉及驱动状态及停止信息检查功能，以及用于停止信息检查的辅助

算子 DecodeStopdata。 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //第 1 张可用控制卡   

14.     //轴 1/2 设置基于脉冲当量编程模式   

15.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

16.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

17.     retn = adt_set_unit_mode (index[0], 2, 0);   

18.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

19.     //轴 1/2 脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

20.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

21.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

22.     retn = adt_set_pulse_equiv (index[0], 2, 1000);   

23.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

24.     //轴 1,startv=20mm/s,maxv=50mm/s,acc=200mm/s2   

25.     retn = adt_set_startv(index[0], 1, 20);   

26.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

27.     retn = adt_set_maxv(index[0], 1, 50);   

28.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   

29.     retn = adt_set_acc(index[0], 1, 200);   
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30.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

31.     retn = adt_set_admode(index[0], 1, 0);   

32.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_admode", 1);   

33.     //依据用户输入确定是否同步跟随   

34.     int axis = 0;   

35.     printf("是否使轴跟随轴同步驱动?\n1--跟随 0--不跟随\n");   

36.     cin>>axis;   

37.     retn = adt_set_follow_axis(index[0], 2, axis);   

38.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_follow_axis", 1);   

39.     //执行确认   

40.     CONFIRM_DRIVE(0);   

41.     //轴定量驱动   

42.     retn = adt_pmove_unit(index[0], 1, 100, 0);   

43.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_pmove_unit", 1);   

44.     int stt = 0, stpdata = 0;   

45.     //驱动状态与停止信息检查   

46.     while(true)   

47.     {   

48.         DoEvent();   

49.         retn = adt_get_axis_status(index[0], 1, &stt);   

50.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_axis_status", 1);   

51.         printf("轴状态：%d\n", stt);   

52.         if(0 == stt)   

53.         {   

54.             retn = adt_get_stopdata(index[0], 1, &stpdata);   

55.             VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_stopdata", 1);   

56.             if(0 != stpdata)   

57.             {   

58.                 char msg[256] = {0};   

59.                 DecodeStopdata(msg, 256, index[0], 1, stpdata);   

60.                 printf(msg);   

61.             }   
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62.             break;   

63.         }   

64.         Sleep(1);   

65.     }   

66.     retn = adt_set_follow_axis(index[0], 2, 0);   

67.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_follow_axis", 1);   

68.     printf("驱动结束, 解除同步!\n");   

69.     system("pause");   

70.     return 0;   

71. }   

 启动同步跟随驱动时，轴 2 的速度曲线如下图所示。 
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第六章 速度规划 

6.1. 基础速度规划 

功能介绍 

控制卡支持多种加减速模式，包括 T 型对称/非对称加减速、S 型对称

/非对称加减速、指数型(EXP)加减速、三角函数型(COS)型加减速。 

 基础速度规划涉及以下算子： 

adt_set_startv/adt_get_startv– 起始速度的设置与获取 

adt_set_endv/adt_get_endv– 终止速度点设置与获取 

adt_set_maxv/adt_get_maxv– 最大速度的设置与获取 

adt_set_acc/adt_get_acc– 加速度的设置与获取 

adt_set_dec/adt_get_dec– 减速度的设置与获取 

adt_set_admode /adt_get_admode– 加减速模式的设置与获取 

 其中起始速度、终止速度、最大速度、加速度、减速度参数对速度曲线的

影响可以参考下述图形理解。 

 

 加减速模式则决定了速度曲线的平滑程度，除上述的 T 型加减速模式外，

控制卡还支持如下几种加速模型。 
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6.2. 速度倍率 

功能介绍 

控制卡可以设置轴驱动时的速度倍率，设定倍率的轴可以是驱动轴，也可

以是插补轴。 

设置轴倍率会立即刷新轴的当前速度，故而建议变化率设置适当小，以防

发生速度阶跃。理想的方式是通过定时的逐步设置，产生加减速效果。当速度

倍率设置为 0 时，当前轴将处于暂停状态，已下发的驱动数据不会被清除，速

度倍率恢复后，当前轴将继续按照预先设定的轨迹驱动。 

速度倍率的设置与获取参考 adt_set_rate/adt_get_rate。 

当轴处于静止状态时，若要获取当前轴是否处于暂停状态，可使用

adt_get_axis_status 获取当前轴状态，状态为 2 时即为暂停中。 

插补驱动时，设置任何一个参与插补的轴的速度倍率都是无效的，若要设

置插补速度倍率，须是设置插补轴的速度倍率。 

第七章 轴状态监视与控制 

7.1. 伺服使能 
通过 adt_set_axis_enable 控制伺服使能 输出的开启与关闭，通过

mk:@MSITStore:F:/PROJECT%20CODE/ADTMotionCardStandard/CHM/A9%20User's%20Guide/A9%20User's%20Guide.chm::/adt_get_axis_status.html


    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第67页 共314页  

adt_get_axis_enable 获取伺服使能信号的开启与关闭状态。 

 

7.2. 轴规划速度 
通过 adt_get_speed 获取轴的当前轴的规划速度，被获取速度的轴，可

以是实体轴，也可以是插补轴，可以获取基于脉冲当量编程模式的轴速度，也

可以获取基于脉冲编程模式的轴速度。 

 

7.3. 编码器反馈速度 
通过 adt_get_encoder_speed 获取当前轴的编码器反馈速度，此速度值

是根据编码器反馈所计算出的速度。 

在使用此功能前，需要先确保逻辑位置与实际位置的比例是 1：1 关系，

且方向相同。可通过 adt_set_encoder_scale 设置编码器反馈分频比。 

 

7.4. 轴逻辑位置 
通过 adt_set_command_pos 可将当前逻辑位置设置为任意值。 

通过 adt_get_command_pos 可获取当前逻辑位置。 

逻辑位置为控制卡规划的轴位置，以脉冲数显示。 

 

7.5. 轴实际位置 
通过 adt_set_actual_pos 可将当前实际位置设置为任意值。 

通过 adt_get_actual_pos 可获取当前实际位置。 

实际位置为控制卡接收到的编码器数量，以脉冲数显示。 

 

 

 

 

 

7.6. 获取轴状态信息 
6.1.1.1 轴运行状态 

通过 adt_get_axis_status_ex 可获取当前轴的状态信息，可根据每一位的

值判断轴的各种情况；当对应的位值为 1 时，说明当前状态有效； 

每位对应的情况如下： 
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位 11 10 9 8 7 6 

状态 单轴急停 伺服报警 位置误差超限 正位标志 软件负限位 软件正限位 

位 5 4 3 2 1 0 

状态 Z 相限位 原点限位 负限位 正限位 暂停 运动中 

 

6.1.1.2 轴绑定的 IO 状态 

可以通过 adt_get_axis_io_status 获取当前轴绑定的 IO（正限位，负限

位等）状态；当对应的位值为 1 时，就明当前信号有效； 

每位对应的情况如下： 

位 7 6 5 4 3 2 1 0 

信号 B 相 A 相 Z 相 伺服报警 急停 原点 负限位 正限位 

 

6.1.1.3 轴运动状态 

可以通过 adt_get_all_axis_move_status 获取所有轴的运动状态，可根

据每一位的值判断轴的是不是在运行；当对应的位值为 1 时，说明当前轴正在

运动中。 

通过 adt_get_all_axis_reach_status 获取所有轴的到位状态，可根据每

一位的值判断轴的是否到位；当对应的位值为 1 时，说明当前轴已经到达目标

位置。 

通过 adt_read_input_arrive 获取所有轴的伺服到位信号状态，可根据每

一位的值判断轴的到位信号的状态；0 为低电平，1 为高电平。 

各位与轴的对应关系如下： 

位 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

轴号 12 轴 11 轴 10 轴 9 轴 8 轴 7 轴 6 轴 5 轴 4 轴 3 轴 2 轴 1 轴 
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第八章 点位运动 

8.1. 定量驱动 

功能介绍 

定量驱动指以定速或加减速输出指定数量的脉冲，从当前位置以设置的速

度模式驱动到指定位置后准确停止。 

定量驱动只关注目标位置，对运动轨迹的精度没有要求，其驱动距离由脉

冲数决定，其驱动速度由脉冲频率决定。 

T 型加减速的定量驱动速度/时间曲线如下图，输出脉冲剩余数小于减速

累计脉冲数时，驱动开始减速，减速至设定的初始速度时，轴位置将准确地停

止在下发的指定脉冲位置。 

 

定量驱动前须合理设置速度相关参数，基于脉冲当量编程模式下的定量

驱动接口可参考 adt_pmove_unit，基于脉冲编程模式下的定量驱动接口可参

考 adt_pmove_pulse。 

多轴同时做定量驱动时，称之为多轴联动。多条定量驱动指令下发，其

指令周期间隔仅在微秒级别，对于机械而言，可以认为是同时启动，但若追求

多轴同时启动、其轨迹须是空间直线时，多轴联动则不可取，此时须采用直线

插补功能。以两轴联动为例，时间严格监控下，其位置曲线为折线，如下图。 
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例程 8-1 基础速度规划与定量驱动 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {     

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //第 1 张可用控制卡   

14.     //轴 1 设置基于脉冲当量编程模式,   

15.     //轴 2 设置基于脉冲编程模式   

16.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

17.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

18.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 2, 1);   

19.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

20.     //轴 1 脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

21.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

22.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

23.     //轴 1,startv=10mm/s,maxv=50mm/s,acc=100mm/s2,对称 S 型加减速   

24.     retn = adt_set_startv(index[0], 1, 10);   

25.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_startv", 1);   

26.     retn = adt_set_maxv(index[0], 1, 50);   

27.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_maxv", 1);   

28.     retn = adt_set_acc(index[0], 1, 100);   

29.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_acc", 1);  

30.     retn = adt_set_admode (index[0], 1, 0);   

31.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_admode", 1);   
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32.     //轴 2,startv=1000pulse/s,endv=500pulse/s   

33.     //maxv=5000pulse/s,acc=10000pulse/s2,dec=20000pulse/s2   

34.     //非对称 T 型加减速   

35.     retn = adt_set_startv(index[0], 2, 1000);   

36.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_startv", 1);   

37.     retn =adt_set_endv(index[0], 2, 500);   

38.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_endv", 1);   

39.     retn = adt_set_maxv(index[0], 2, 5000);   

40.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_maxv", 1);   

41.     retn = adt_set_acc(index[0], 2, 10000);   

42.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_acc", 1);   

43.     retn = adt_set_dec(index[0], 2, 20000);   

44.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_dec", 1);   

45.     retn = adt_set_admode(index[0], 2, 1);   

46.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_admode", 1);   

47.     //执行确认   

48.     CONFIRM_DRIVE(0);   

49.     //轴 1,相对驱动 mm   

50.     retn =adt_pmove_unit(index[0], 1, 100, 0);   

51.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_pmove_unit", 1);   

52.     //轴 2,相对驱动 pulse   

53.     retn = adt_pmove_pulse(index[0], 2, 50000, 0);   

54.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_pmove_pulse", 1);   

55.     //等待所有轴停下来   

56.     int status = 0;   

57.     do    

58.     {   

59.         status=0;   

60.         for (int i=1; i<=2; i++)   

61.         {   

62.             int stt=0;   

63.             retn = adt_get_axis_status(index[0], i, &stt);   
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64.             VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_get_axis_status", 1);   

65.             printf("轴%状态:%d\n", i, stt);   

66.             status+=stt;   

67.         }                  

68.         Sleep(1);   

69.     } while (status != 0);   

70.     printf("轴运动完毕\n");   

71.     system("pause");   

72.     return 0;   

73. }   

 

  轴1速度曲线      轴2速度曲线 

  



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第73页 共314页  

8.2. 连续驱动 

功能介绍 

连续驱动指电机从起始速度按照预设参数加速至最大速度后连续运动，直

至接受主动停止命令或软硬件停止信号时，方才立即停止或减速停止。 

连续驱动多用于传送带等上下料的速度控制场合。 

连 续 驱 动 前 须 合 理 设 置 驱 动 速 度 相 关 参 数 ， 连 续 驱 动 接 口 可 参 照

adt_continue_move，驱动过程中可以实时改变目标速度(adt_set_maxv)。 

以 T 型加减速为例，连续驱动及过程中实时改变目标速度曲线案例如下。 

 

例程 8-2 速度倍率变速与连续驱动 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     double speed = 0;//轴速度   

7.     //控制卡初始化   

8.     int retn = adt_initial(&card_count);   

9.     //解析并打印错误信息   

10.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

11.     //获取可用控制卡索引   

12.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

13.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

14.     //第 1 张可用控制卡   

15.     //轴 1 设置基于脉冲当量编程模式   
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16.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

17.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

18.     //轴 1 脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

19.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

20.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

21.     //轴 1,startv=10mm/s,maxv=50mm/s,acc=400mm/s2   

22.     retn = adt_set_startv(index[0], 1, 10);   

23.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

24.     retn = adt_set_maxv(index[0], 1, 50);   

25.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   

26.     retn = adt_set_acc(index[0], 1, 400);   

27.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

28.     retn = adt_set_admode(index[0], 1, 0);   

29.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_admode", 1);   

30.     //恢复倍率   

31.     retn = adt_set_rate(index[0], 1, 1);   

32.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_rate", 1);   

33.     //执行确认   

34.     CONFIRM_DRIVE (0);   

35.     //正向连续驱动   

36.     retn = adt_continue_move(index[0], 1, 0);   

37.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_continue_move", 1);   

38.     //倍率,暂停   

39.     Sleep(500);   

40.     retn = adt_set_rate (index[0], 1, 0);   

41.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_rate", 1);    

42.     //倍率.5   

43.     Sleep(500);   

44.     retn = adt_set_rate (index[0], 1, 0.5);   

45.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_rate", 1);    

46.     //倍率   

47.     Sleep(500);   
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48.     retn = adt_set_rate (index[0], 1, 2);   

49.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_rate", 1);    

50.     //倍率   

51.     Sleep(500);   

52.     retn = adt_set_rate (index[0], 1, 1);   

53.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_rate", 1);    

54.     //停止   

55.     Sleep(500);   

56.     retn = adt_set_axis_stop(index[0], 1, 0);   

57.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_axis_stop", 1);   

58.     system("pause");   

59.     return 0;   

60. }   

轴1速度曲线如下所示。 

倍率1

倍率0,即暂停

倍率0.5

倍率2

停止驱动
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例程 8-3 目标速度变速与连续驱动 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     double speed = 0;//轴速度   

7.     //控制卡初始化   

8.     int retn = adt_initial(&card_count);   

9.     //解析并打印错误信息   

10.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

11.     //获取可用控制卡索引   

12.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

13.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

14.     //第 1 张可用控制卡   

15.     //轴 1 设置基于脉冲当量编程模式   

16.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

17.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

18.     //轴 1 脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

19.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

20.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

21.     //轴 1,startv=10mm/s,maxv=50mm/s,acc=400mm/s^2   

22.     retn = adt_set_startv(index[0], 1, 10);   

23.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

24.     retn = adt_set_maxv(index[0], 1, 50);   

25.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   

26.     retn = adt_set_acc(index[0], 1, 400);   

27.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

28.     retn = adt_set_admode(index[0], 1, 0);   

29.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_admode", 1);   

30.     //执行确认   

31.     CONFIRM_DRIVE (0);   



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第77页 共314页  

32.     //正向连续驱动   

33.     retn = adt_continue_move(index[0], 1, 0);   

34.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_continue_move", 1);   

35.     //2s 后变速   

36.     Sleep(2000);   

37.     retn = adt_set_maxv (index[0], 1, 60);   

38.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);    

39.     //2s 后再变速   

40.     Sleep(2000);   

41.     retn = adt_set_maxv (index[0], 1, 40);   

42.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);    

43.     //停止   

44.     Sleep(500);   

45.     retn = adt_set_axis_stop(index[0], 1, 0);   

46.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_axis_stop", 1);   

47.     system("pause");   

48.     return 0;   

49. }   

起始速度20mm/s

2s后速度 60mm/s

4s后速度 40mm/s

2s 2s
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8.3. 软着陆点位运动 

功能介绍 

针对于短距离，快速点位运动的情况，普通的点位运动会存在运动停止轴

抖动的情况，为减小这类情况对机台的影响。控制卡提供了软着陆点位运动的

功能，可以在到达目标位置一段距离前进入一个较低的缓冲速度，从而可以降

低轴的抖动情况。 

软着陆点位运动接口参照 adt_pmove_soft_landing 

例程 8-4 软着陆点位运动 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     double speed = 0;//轴速度   

7.     //控制卡初始化   

8.     int retn = adt_initial(&card_count);   

9.     //解析并打印错误信息   

10.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

11.     //获取可用控制卡索引   

12.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

13.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_get_card_index", 1);   

14.     //第 1 张可用控制卡   

15.     //轴 1 设置基于脉冲当量编程模式   

16.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

17.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

18.     //轴 1 脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

19.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

20.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);         

21.     //执行确认   

22.     CONFIRM_DRIVE (0);   
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23.     //轴 1,起始速度 5mm/s,最大速度 20mm/s,加速度 200mm/s^2 减速速度

2000mm/s^2 缓冲速度 10mm/s    

24.     //目标位置 10mm 低速缓冲距离 2mm 相对位置   

25.     retn = adt_pmove_soft_landing(index[0],1,5,20,200, 2000, 5, 10, 2, 1);   

26.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_pmove_soft_landing", 1);   

27.     int stt=0;   

28.     do    

29.     {   

30.         retn = adt_get_axis_status(index[0], 1, &stt);   

31.         VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_pmove_soft_landing", 1);   

32.         printf("轴状态:%d\n",stt);   

33.         Sleep(1);   

34.     } while (stt !=0);   

35.     system("pause");   

36.     return 0;   

37. }   

软着陆点位运动速度曲线入下图所示： 

缓冲速度段
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第九章 插补运动 

9.1. 插补驱动 

功能介绍 

插补驱动广泛应用于点胶、切割、激光等多种数控机床加工工艺当中。插

补驱动实现多轴的协调驱动，将轨迹数据密化，加工出需求的轮廓。 

插补轴，为控制卡在插补过程中虚拟的驱动轴，其驱动方向与速度均为参

与插补的 N 个实体轴组成的空间运动坐标系的方向与速度矢量和。例如简单的

平面直线插补如下图所示，其矢量速度与方向满足如下运算关系，空间直线或

更复杂的插补，其插补轴的速度与方向的运算则几何类推。 

轴1插补方向
40mm/s

轴2插补方向
30mm/s

插
补
轴

50m
m

/s

50 = sqrt(30*30+40*40)  

控制卡提供了 63 和 62 两组插补轴，即可以实现同时进行两组独立的插

补驱动。 

插补驱动常见类型有：直线插补，平面圆弧插补，球面圆弧插补，螺旋线

插补，样条曲线插补。 

 

9.2. 创建插补坐标系 
在控制卡初始化始化状态、复位或未使用过插补状态下，所有的运动控制

卡的实体轴（以下简称实体轴）都处于单轴点位运动模式下，两个插补轴是无

效的。 

在进行插补运动之前需要创建插补坐标系，调用 adt_set_inp_coordinate 将

实体轴添加到坐标系中 ，即实体轴映射到相应的插补轴中。 

注意： 

1. 同一个实体轴不能同时加入两个坐标系中，若需要将实体轴改换到其

他坐标系中，需要将其当前所在的坐标系关闭后再创建到其他坐标系

中。 
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2. 坐标系在不进行更改的情况下，只需要在控制卡初始化后创建一次，

不需要每次插补时都进行创建。 

 

9.3. 直线插补 
所谓直线插补就是只能用于理论轮廓是直线或可以用有限个小线段拟合

成直线的插补方式。首先假设在实际轮廓起始点处沿 x 方向走一小段(一个脉冲

当量)，发现终点在实际轮廓的下方,则下一条线段沿 y 方向走一小段，此时如

果线段终点还在实际轮廓下方，则继续沿 y 方向走一小段,直到在实际轮廓上方

以后,再向 x 方向走一小段，依次循环类推，直到到达轮廓终点为止。实际轮廓

由精度允许范围内的小线段折线拼接而成。 

 

控制卡支持 2-12 轴直线插补，基于脉冲当量编程模式下的直线插补接口

可参照 adt_inp_move_unit,基于脉冲编程模式下的直线插补接口可参照

adt_inp_move_pulse。 

不同编程模式下的插补之前，一定要在速度配置和插补驱动指令之前，为

对应的插补轴配置相同的编程模式。 

例程 9-1 直线插补 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   
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9.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //第 1 张可用控制卡   

14.     //轴 1/2/3 设置基于脉冲当量编程模式   

15.     //轴 4 设置基于脉冲编程模式   

16.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

17.    VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

18.     retn = adt_set_unit_mode (index[0], 2, 0);   

19.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

20.     retn = adt_set_unit_mode (index[0], 3, 0);   

21.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

22.     retn = adt_set_unit_mode (index[0], 4, 1);   

23.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

24.   //轴 1/2/3 脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

25.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

26.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

27.     retn =adt_set_pulse_equiv (index[0], 2, 1000);   

28.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

29.     retn = adt_set_pulse_equiv (index[0], 3, 1000);   

30.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

31.     //创建坐标系   

32.     //将实体轴 1，2，3 创建到坐标系 INPA_AXIS   

33.     int axs_list1[] = {1,2,3};   

34.     retn = adt_set_inp_coordinate(index[0], INPA_AXIS, 3, axs_list1);   

35.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_inp_coordinate", 1);   

36.     //将实体轴 4 创建到坐标系 INPB_AXIS   

37.     int axs_list2[] = {4};   

38.     retn = adt_set_inp_coordinate (index[0], INPB_AXIS, 1, axs_list2);   

39.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_inp_coordinate", 1);   

40.      
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41.     //轴 INPA_AXIS,startv=5mm/s,maxv=20mm/s,acc=120mm/s2   

42.     retn = adt_set_startv(index[0], INPA_AXIS, 5);   

43.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

44.     retn = adt_set_maxv(index[0], INPA_AXIS, 20);   

45.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   

46.     retn = adt_set_acc(index[0], INPA_AXIS, 120);   

47.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

48.     //轴 INPB_AXIS,startv=500pulse/s,maxv=2000pulse/s,acc=12000pulse/s2   

49.     retn = adt_set_startv (index[0], INPB_AXIS, 500);   

50.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

51.     retn = adt_set_maxv (index[0], INPB_AXIS, 2000);   

52.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   

53.     retn = adt_set_acc (index[0], INPB_AXIS, 12000);   

54.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

55.     //执行确认   

56.     CONFIRM_DRIVE(0);   

57.     //ADT8909 系列运动控制卡支持组插补同时独立驱动    

58.     //将插补运动放入缓存前选将对插补余量进行查询,保证有足够的插补余量进行插补

运动   

59.     int len_a=0, len_b=0;   

60.     do    

61.     {   

62.         retn = adt_get_inp_fifo_len(index[0], INPA_AXIS, &len_a);   

63.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_inp_fifo_len", 1);   

64.         printf("插补轴 A 插补余量：%d\n", len_a);   

65.         Sleep(1);   

66.     } while (len_a == 0);   

67.     double pos_list1[3] = {100,100,100};//INPA_AXIS 直线插补目标位置   

68.     long pos_list2[1] = {10000};//INPB_AXIS 直线插补目标位置   

69.     //实体轴 1/2/3 直线插补   

70.     int inp_axis_a[] = {1,2,3};   

71.     retn = adt_inp_move_unit(index[0], INPA_AXIS, 0, 3, inp_axis_a, pos_list1, 0);   
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72.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_move_unit", 1);   

73.     //实体轴 4 直线插补   

74.     do    

75.     {   

76.         retn = adt_get_inp_fifo_len (index[0], INPB_AXIS, &len_b);   

77.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_inp_fifo_len", 1);   

78.         printf("插补轴 B 插补余量：%d\n", len_b);   

79.         Sleep(1);   

80.     } while (len_b == 0);   

81.     int inp_axis_b[] = {1};   

82.     retn = adt_inp_move_pulse(index[0], INPB_AXIS, 0, 1, inp_axis_b, pos_list2, 0); 

83.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_move_pulse", 1);   

84.     //插补数据插入完成，等待插补运动完成   

85.     int inp_stt_a=0, inp_stt_b=0;   

86.     do    

87.     {   

88.         retn = adt_get_axis_status(index[0], INPA_AXIS, &inp_stt_a);   

89.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_axis_status", 1);   

90.         retn = adt_get_axis_status (index[0], INPB_AXIS, &inp_stt_b);   

91.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_axis_status", 1);   

92.         printf("插补轴 A 运动状态：%d\n 插补轴 B 运动状

态：%d\n", inp_stt_a, inp_stt_b);   

93.         Sleep(1);   

94.     } while (inp_stt_a!=0 &inp_axis_b!=0);   

95.    

96.     system("pause");   

97.     return 0;   

98.    

99. }   
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9.4. 二维圆弧插补 
二维圆弧插补根据两端点间的插补数字信息，计算出逼近实际圆弧的点群，

控制机台沿这些点运动，运动出圆弧曲线。其基本原理为用直线运动的两个轴

X 和 Y 共同确定一个点，X 直线运动，控制 Y 的坐标画圆。 

如下图所示： 

 

二维圆弧插补接口可参照 adt_inp_arc2_unit。 

圆弧插补功能为基于脉冲当量编程模式下的高级插补功能，基于脉冲编程

模式的轴不能参与圆弧插补。 

例程 9-2 二维圆弧插补 

1 int main(int argc, char* argv[])   

2 {   

3     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6     //控制卡初始化   

7     int retn = adt_initial(&card_count);   

8     //解析并打印错误信息   

9     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

10     //获取可用控制卡索引   

11     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13     //第 1 张可用控制卡   

14     //轴 1/2 设置基于脉冲当量编程模式   

15     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

16     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   
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17     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 2, 0);   

18     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

19     //对应插补轴设置为基于脉冲当量编程模式   

20     retn = adt_set_unit_mode (index[0], INPA_AXIS, 0);   

21     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

22     //轴 1/2 脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

23     retn = adt_set_pulse_equiv (index[0], 1, 1000);   

24     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

25     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 2, 1000);   

26     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);     

27     //创建坐标系   

28     int inp_axis_a[] = {1,2};//实体轴列表   

29     retn = adt_set_inp_coordinate(index[0], INPA_AXIS, 2, inp_axis_a);   

30     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_inp_coordinate", 1);   

31     //设置插补速度   

32     //轴 INPA_AXIS,startv=5mm/s,maxv=20mm/s,acc=120mm/s2   

33     retn = adt_set_startv(index[0], INPA_AXIS, 5);   

34     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

35     retn = adt_set_maxv(index[0], INPA_AXIS, 20);   

36     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   

37     retn = adt_set_acc(index[0], INPA_AXIS, 120);   

38     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

39     //执行确认   

40     CONFIRM_DRIVE(0);   

41     int axs_list[2] = {1,2};//插补轴内轴序号   

42     double pos_list[2] = {0,0}, ctr_list[2] = {50, 0};   

43     //轴/2 平面圆弧插补   

44     //当前位置为起点, 相对位置驱动, 当前位置为终点, 则目标位置相对坐标为(0,0)   

45     //圆心坐标为(50,0), 平面整圆圆弧插补   

46     retn = adt_inp_arc2_unit(index[0], INPA_AXIS, 0, axs_list, pos_list, ctr_list, 0, 0);   

47     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_arc2_unit", 1);   

48     system("pause");   
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49     return 0;     

50 }   
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9.5. 三维圆弧插补 
三维圆弧插补适用于简化复杂图形的教导操作，其精度由插补速度动态决

定，避免了小线段拟合法在空间图形中的离散误差和速度的权衡矛盾。螺旋线

插补和平面圆弧插补均可基于球面圆弧插补轻松实现。 

 

控制卡三维圆弧插补接口可参照 adt_inp_arc3_unit。 

球面圆弧插补功能为基于脉冲当量编程模式下的高级插补功能，基于脉冲

编程模式的轴不能参与球面圆弧插补。 

 

9.6. 缓存插补 
实际加工轨迹中，不免出现上述几种轨迹的组合，或大容量小线段连续插

补的工艺需求。 

控制卡具有超大容量多轴缓存区，使得 CAM 离散数据能很好地还原

为加工模型。 

缓存插补功能与速度前瞻功能是相辅相成的，缓存插补功能会随着速

度前瞻功能的开启而自动开启，其功效说明，也与速度前瞻一并介绍。 

控制卡提供了 5000 段缓存插补余量，即同时可以缓存 5000 段插补

指令，当缓存区满时，须等待缓存区有空缺时才能继续压入插补指令。缓存

余量的查询可参考 adt_get_inp_fifo_len。 
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例程 9-3 缓存插补 

本案例分别在标准插补驱动和缓存插补驱动下实现下图轨迹。 

X  (mm)

轴1位置

Y (mm)

轴2位置

0 100

100

第1段 X直线插补0~100

第2段 XY逆时针半圆弧插补(100,0)~(100,100)

第3段 X直线插补100~0

第4段 XY逆时针半圆弧插补(0,100)~(0,0)

(100,100)

 
1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //第 1 张可用控制卡   

14.     //轴 1/2 设置基于脉冲当量编程模式   

15.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

16.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

17.     retn = adt_set_unit_mode (index[0], 2, 0);   

18.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   
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19.     //轴 1/2 脉冲当量设置为 mm=1000pulse/unit 

20.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

21.    VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

22.     retn = adt_set_pulse_equiv (index[0], 2, 1000);   

23.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

24.     //创建坐标系   

25.     int inp_axis_a[2] = {1,2};//实体轴列表   

26.     retn = adt_set_inp_coordinate(index[0], INPA_AXIS, 2, inp_axis_a);   

27.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_inp_coordinate", 1);   

28.     //插补轴 INPA_AXIS,startv=50mm/s,maxv=200mm/s,acc=400mm/s2   

29.     retn = adt_set_startv(index[0], INPA_AXIS, 50);   

30.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

31.     retn = adt_set_maxv(index[0], INPA_AXIS, 200);   

32.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   

33.     retn = adt_set_acc(index[0], INPA_AXIS, 400);   

34.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

35.     //依据用户输入确定是否启用速度前瞻   

36.     int mode = 0;   

37.     printf("是否启用速度前瞻? 1--启用 0--不启用\n");   

38.     cin>>mode;   

39.     retn = adt_set_speed_pretreat_mode(index[0], INPA_AXIS, mode);   

40.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_speed_pretreat_mode", 1);   

41.     //查询缓存余量，缓存余量超过时才继续执行缓存插补   

42.     int fifo_len = 0;   

43.     while(true)   

44.     {   

45.         retn = adt_get_inp_fifo_len(index[0], INPA_AXIS, &fifo_len);   

46.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_inp_fifo_len", 1);   

47.         if(100 <= fifo_len)   

48.             break;   

49.     }   

50.     //执行确认   
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51.     CONFIRM_DRIVE(0);   

52.     //---------------第 1 段,X 直线插补 0~100---------------//   

53.     int axis1[1] = {1}; //插补中轴的序号   

54.     double pos1[1] = {100};   

55.     retn = adt_inp_move_unit(index[0], INPA_AXIS, 0, 1, axis1, pos1, 0);   

56.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_move_unit", 1);   

57.     //--------------------------------------------------//   

58.    

59.     //-----第 2 段,XY 逆时针半圆弧插补(100,0)~(100,100)----//   

60.     //相对位置模式下圆弧参数设置方法   

61.     //X 的目标位置是 100,当前位置是 100,相对位置参数=目标位置-当前位置=0   

62.     //Y 的目标位置是 100,当前位置是 0,相对位置参数=目标位置-当前位置=100   

63.     //X 的圆心目标位置是 100,当前位置是 100,相对位置参数=圆心目标位置-当前位置

=0   

64.     //Y 的圆心目标位置是 50,当前位置是 0,相对位置参数=目标位置-当前位置=50   

65.     int axs_list[2] = {1, 2};//插补中轴的序号   

66.     double pos_list[2] = {0, 100};   

67.     double ctr_list[2] = {0, 50};   

68.     retn = adt_inp_arc2_unit(index[0], INPA_AXIS, 0, axs_list, pos_list, ctr_list,    

69.         0/*逆时针*/, 0/*相对位置驱动模式*/);   

70.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_arc2_unit", 1);   

71.     //--------------------------------------------------//   

72.     //---------------第 3 段,X 直线插补 100~0---------------//   

73.     pos1[0] = 0;//绝对位置模式   

74.     retn = adt_inp_move_unit(index[0], INPA_AXIS, 0, 1, axis1, pos1, 1);   

75.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_move_unit", 1);   

76.     //--------------------------------------------------//   

77.     //-------第 4 段,XY 逆时针半圆弧插补(0,100)~(0,0)------//   

78.     //绝对位置模式下圆弧参数设置方法   

79.     //X 的目标位置是 0,绝对位置参数=目标位置=0   

80.     //Y 的目标位置是 0,绝对位置参数=目标位置=0   

81.     //X 的圆心目标位置是 0,绝对位置参数=圆心目标位置=0   
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82.     //Y 的圆心目标位置是 50,绝对位置参数=目标位置=50   

83.     pos_list[0] = 0, pos_list[1] = 0;   

84.     ctr_list[0] = 0, ctr_list[1] = 50;   

85.     retn = adt_inp_arc2_unit (index[0], INPA_AXIS, 0, axs_list, pos_list, ctr_list,    

86.         0/*逆时针*/, 1/*绝对位置驱动模式*/);   

87.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_arc2_unit", 1);   

88.     //--------------------------------------------------//   

89.     system("pause");   

90.     return 0;   

91. }   

不开启速度前瞻功能时，4段插补为标准插补，参与插补的轴1速度曲线

如下图所示，图中的5个速度转折点按颜色分别对应着插补轨迹中的5个位置

点。 

0

1
2

3

4

 

 开启速度前瞻功能时，4段插补为缓存插补，参与插补的轴1速度曲线如

下图所示，图中的2个速度转折点按颜色分别对应着插补轨迹中的2个位置

点。 

0

1

2

3

4

 

 由实际效果可知，绿色和褐色两个速度转折点是圆弧插补中轴 1 必然要经

历的速度将为 0 的速度反向点，其余的 3 个速度转折点则可通过速度前瞻模式

开启缓存插补后平滑过渡。 
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9.7. 速度前瞻 

功能介绍 

控制卡具有超大容量多轴缓存区，使得 CAM 离散数据能很好地还原

为加工模型。 

速度前瞻功能则使多段插补驱动连续进行，控制卡将自动计算并优化

插补轨迹拐点速度，保证加工轨迹保证精度的同时实现速度的平滑过渡。 

速度前瞻与缓存插补是相辅相成的，缓存插补，即超大容量缓存，配

合速度前瞻功能，可以实现高精高速下的速度自动优化和轨迹自动调整。速

度过渡平滑，机械振动减弱，高质量的加工精度，同时保证高速高效加工过

程。 

速度前瞻的功能仅在执行插补类驱动中生效，定量驱动和持续驱动功

能与速度前瞻无关。 

开启速度前瞻功能时，控制卡将自动为插补开启缓存模式，速度前瞻

功能接口可参考 adt_set_speed_pretreat_mode。 

有关插补功能的介绍，请参考。 

例如，加工如下轨迹时。 

 
若不启用速度前瞻功能，即复杂的轨迹曲线使用多段小线段或小圆弧

插补拟合时，不使用缓存插补功能，则其速度曲线将十分尖锐，加工设备也

将振动剧烈。 

 

启用速度前瞻功能，即使用缓存插补功能拟合多段小线段或小圆弧插

补拟合，则速度曲线大幅平滑，其设备振动也将大大降低。 



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第94页 共314页  

 

例程 9-4 速度前瞻 

本案例分别在不启用速度前瞻的标准插补模式和启用速度前瞻的缓存插

补模式下执行 10 段小线段直线插补。 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //第 1 张可用控制卡, 轴设置基于脉冲当量编程模式   

14.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

15.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

16.     //对应插补轴设置为基于脉冲当量编程模式   

17.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], INPA_AXIS, 0);   

18.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

19.     //轴 1 脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

20.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

21.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

22.     //插补轴 INPA_AXIS=63,startv=50mm/s,maxv=200mm/s,acc=400mm/s2   

23.     retn = adt_set_startv(index[0], INPA_AXIS, 50);   

24.     VERIFY_RETURN_MSG( (retn, "adt_set_startv", 1);   

25.     retn = adt_set_maxv(index[0], INPA_AXIS, 200);   
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26.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_maxv", 1);   

27.     retn = adt_set_acc(index[0], INPA_AXIS, 400);   

28.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_acc", 1);   

29.     retn = adt_set_admode(index[0], INPA_AXIS, 0);   

30.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_admode", 1);      

31.     //创建坐标系   

32.     int inp_axis[1] = {1};  //参与坐标系的轴号   

33.     retn = adt_set_inp_coordinate(index[0], INPA_AXIS, 1, inp_axis);//创建坐标系

（只需要创建 1 次，不需要每次插补都创建）   

34.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_inp_coordinate", 1);   

35.     //执行确认   

36.     int flag = 0;   

37.     printf("速度参数已设置完成, 是否开启速度前瞻!\n 请输入: 0--不启用 1--启用其他-

-不执行驱动并退出\n");   

38.     cin>>flag;   

39.     if(0 != flag&& 1 != flag)      

40.         return 0;   

41.     //启用速度前瞻   

42.     retn =adt_set_speed_pretreat_mode(index[0], INPA_AXIS, flag);   

43.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_speed_pretreat_mode", 1);   

44.     //执行段单轴直线插补   

45.     int axs_list[1] = {1};//在坐标系中要进行插补运动的轴序号   

46.     double pos_list[1] = {50};   

47.     for(int i=0; i<10; ++i)   

48.     {   

49.         retn = adt_inp_move_unit(index[0], INPA_AXIS, 0, 1, axs_list, pos_list, 0);   

50.         VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_inp_move_unit", 1);   

51.     }   

52.     int status=0;   

53.     do    

54.     {   

55.         retn = adt_get_axis_status(index[0], INPA_AXIS, &status);   
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56.         VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_get_axis_status", 1);   

57.         printf("插补轴状态:%d\n",status);   

58.         Sleep(1);   

59.     } while (status != 0);   

60.     system("pause");   

61.     return 0;   

62.    

63. }   

 不启用速度前瞻，采用标准插补时，参与插补的轴 1 速度曲线如下所示。

其速度由于插补线段限制，不能达到所设置的最大速度而导致出现 10 处波峰。 

 

启用速度前瞻，采用缓存插补时，参与插补的轴1速度曲线如下所示。其

速度在总线段长度下可以达到所设置的最大速度，且平滑程度和效率都更优。 
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9.8. 圆弧插补速度约束 

功能介绍 

控制卡支持设置插补轴在圆弧插补时依据圆弧半径系数约束其驱动速度 

圆弧插补中，若实际半径小于半径系数，实际半径越小则圆弧速度被限制

的越小；若实际半径大于半径系数，实际半径越大则圆弧速度受到的约束值越

大。当实际径与半径系数相等时，圆弧的最大速度与速度系数相等。 

实际速度约束 Va、实际圆弧半径 Ra、速度约束设置 Vs、圆弧半径系数

设置值 Rs 的关系如下： 

𝑉𝑎 =  √
𝑅𝑎

𝑅𝑠

2

× 𝑉𝑠 

接口参考 adt_set_arc_speed_clamp_unit。 

      圆弧插补速度约束只能用于基于脉冲当量的编程方式。 

例程 9-5 圆弧插补速度约束 

 该案例涉及二维圆弧插补功能。 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数 

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //第 1 张可用控制卡   

14.     //轴 1/2 设置基于脉冲当量编程模式   

15.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

16.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   
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17.     retn = adt_set_unit_mode (index[0], 2, 0);   

18.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);     

19.     //轴 1/2 脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

20.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

21.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

22.     retn = adt_set_pulse_equiv (index[0], 2, 1000);   

23.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

24.     //创建坐标系   

25.     int inp_axis_a[2] = {1,2};//实体轴列表   

26.     retn = adt_set_inp_coordinate(index[0], INPA_AXIS, 2, inp_axis_a);   

27.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_inp_coordinate", 1);   

28.     //插补轴 INPA_AXIS=63,startv=50mm/s,maxv=200mm/s,acc=400mm/s^2   

29.     retn = adt_set_startv(index[0], INPA_AXIS, 50);   

30.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

31.     retn = adt_set_maxv(index[0], INPA_AXIS, 200);   

32.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   

33.     retn = adt_set_acc(index[0], INPA_AXIS, 400);   

34.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

35.     //开启速度前瞻   

36.     retn = adt_set_speed_pretreat_mode(index[0], INPA_AXIS, 1);   

37.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_speed_pretreat_mode", 1);   

38.     //圆弧插补半径系数 mm,速度约束系数 mm/s   

39.     retn = adt_set_arc_speed_clamp_unit (index[0], INPA_AXIS, 50, 100);   

40.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_arc_speed_clamp_unit", 1);   

41.     //执行确认   

42.     CONFIRM_DRIVE(0);   

43.     int axs_list[2] = {1, 2};   

44.     double pos_list[2] = {0, 0};   

45.     //25mm 半径逆时针整圆弧插补   

46.     //实际速度约束 Va=sqrt(Ra/Rs)*Vs=sqrt(25/50)*100≈.710mm/s   

47.     double ctr_list[2] = {0, 25};   

48.     retn = adt_inp_arc2_unit(index[0], INPA_AXIS, 0, axs_list, pos_list, ctr_list,    
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49.         0/*逆时针*/, 0/*相对位置驱动模式*/);   

50.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_arc2_unit", 1);   

51.     //50mm 半径逆时针整圆弧插补   

52.     //实际速度约束 Va=sqrt(Ra/Rs)*Vs=sqrt(50/50)*100=100mm/s   

53.     ctr_list[0] = 0, ctr_list[1] = 50;   

54.     retn = adt_inp_arc2_unit(index[0], INPA_AXIS, 0, axs_list, pos_list, ctr_list,    

55.         0/*逆时针*/, 0/*相对位置驱动模式*/);   

56.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_arc2_unit", 1);   

57.     //100mm 半径逆时针整圆弧插补   

58.     //实际速度约束 Va=sqrt(Ra/Rs)*Vs=sqrt(100/50)*100=141.421mm/s   

59.     ctr_list[0] = 0, ctr_list[1] = 100;   

60.     retn = adt_inp_arc2_unit (index[0], INPA_AXIS, 0, axs_list, pos_list, ctr_list,    

61.         0/*逆时针*/, 0/*相对位置驱动模式*/);   

62.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_arc2_unit", 1);   

63.     system("pause");   

64.     return 0;   

65. } 

 参与插补的轴1，最大实际速度设置为200mm/s，圆弧插补速度约

束的半径系数50mm，速度系数100mm。经圆弧速度约束后，其速度曲

线如下图所示。 

25mm半径圆弧段

最大速度70.710mm/s
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50mm半径圆弧段

100mm半径圆弧段 

最大速度141.421mm/s
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9.9. 拐角加速度平滑等级 

功能介绍 

拐角加速度平滑用于在缓存插补过程中，限制小线段轨迹拐角处的速度变

化率，在调试过程中，在不影响驱动精度和效率的前提下，逐渐提高平滑系数，

有利于降低插补驱动时的机械抖动。 

平滑系数 1~100 对应的加速度约束值如下，单位 mm/s²。 

{//1-10 

100,258,416, 574, 732, 890, 1048, 1206, 1364,1522, 

//11-20 

1680, 1838, 1996, 2154, 2312, 2470, 2628, 2786, 2944, 3102,  

//21-30 

3260, 3418, 3576, 3734, 3892, 4050, 4208, 4366, 4524, 4682,  

//31-40 

4840, 4998, 5156, 5314, 5472, 5630, 5788, 5946, 6104, 6262,  

//41-50 

6420, 6578, 6736, 6894, 7052, 7210, 7368, 7526, 7684, 7842, 

//51-60 

8000,9878,11756,13634,15512,17390,19268,21146,23024,24902, 

//61-70 

26780, 28658, 30536, 32414, 34292, 36170, 38048, 39926, 

41804,43682,  

//71-80 

45560, 47438, 49316, 51194, 53072, 54950, 56828, 58706, 

60584,62462, 

//81-90 

64340, 66218, 68096, 69974, 71852, 73730, 75608, 77486, 

79364,81242,  

//91-100 

83120,84998,86876,88754,90632, 92510, 94388, 96266, 98144,100000  

} 

接口参考adt_set_corner_speed_smooth_level，默认平滑系数为50。 
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第十章 PT 运动 

功能介绍 

PT 运动是轴运动中的一种模式，它可以独立设置某个轴一系列的运行距

离与时间数据点，控制卡可以通过输入的数据点进行速度规划。 

 如下图所示： 

Vel

Time
T1 T3 T4 T5 T6

P1 P2

P3 P4

P5

P6

 

整个速度曲线被分割成 6 段，第一段起始速度为 0，经过时间 T·1 运动到

位置 P1，此时终点速度为 𝑉1 = (2 × P1) 𝑇1⁄  ;第二段起始速度为 V1，经过时

间 T2 运动到位置 P2，此时终点速度为 𝑉2 = ((2 × 𝑃2) 𝑇2⁄ ) − 𝑉1;之后的三、

四、五、六段依此类推。 

PT 运动的数据段要求输入每段位置所需要的时间与位置点；时间与位置

点为相对于上一段数据点的相对值。 

 PT 运动能够很好的实现任意速度规划。只要将任意的速度规划分割为足

够密的小段，只需要给出每段的时间与位置点，控制卡会计算各点的速度，生

成一条连续的速度曲线。 

 PT 运动的数据有 3 种类型： 

⚫ 普通段：第一段的起始速度为 0，从第二段起每段的起始速度等于上

一段的结束速度； 

⚫ 匀速段：各段速度保持不变，段内速度=段内位移/段内时间； 

⚫ 减速段：该段的结束速度为 0，起始速度不再是上一段运动的结束速

度，而是根据本段的位移、时间以及末速度规划的。 
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V

T
匀速段

V

T
普通段

V

T
减速段  

PT 运动支持两种 FIFO 模式： 

⚫ 静态模式：当前运动段运动结束，不清除 FIFO 数据，可以调用

adt_clr_pt_data 清空 PT 缓存； 

⚫ 动态模式：当前运动段运动结束，清除本段 FIFO 数据。 

可以通过 adt_set_pt_mode 设置 PT FIFO 模式。 

例程 10-1 PT 静态 FIFO 

利用 PT 静态 FIFO 规划 T 型运动，相关数据如下表如示： 

 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

-50

0

50

100

150

200

250

0 50 100 150 200 250 300 350

速度曲线unit/

 第一段 第二段 第三段 

位置点(unit)    10    20    10 

时间（time）    100    100    100 

类型     0     0     0 
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5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //第 1 张可用控制卡   

14.     //轴 1 设置基于脉冲当量编程模式   

15.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

16.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

17.     //轴 1 脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

18.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

19.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

20.     //清空 PT FIFO 空间   

21.     retn = adt_clr_pt_data(index[0],1);   

22.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_clr_pt_data", 1);   

23.     //设置静态 FIFO 模式   

24.     retn = adt_set_pt_mode(index[0], 1, 0);   

25.     VVERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pt_mode", 1);   

26.     //获取 PT FIFO 剩余空间   

27.     int pt_space=0;   

28.     retn = adt_get_pt_space(index[0], 1, &pt_space);   

29.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_pt_space", 1);   

30.     printf("PT FIFO 剩余空间:%d\n", pt_space);   

31.     //增加运动数据   

32.     double pos[] = {10, 20, 10};   

33.     int time[] = {100, 100, 100};   

34.     int type[] = {0,0,0};   

35.     retn = adt_set_pt_table(index[0], 1, 3, pos, time, type);   

36.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pt_table", 1);   
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37.     //执行确认   

38.     CONFIRM_DRIVE(0);   

39.     int axis_list[] = {1};   

40.     retn = adt_pt_start(index[0],1, axis_list);  

41.   VERIFY_RETURN_MSG (retn, " adt_pt_start", 1);   

42.     //等待轴停止   

43.     int axis_stt = 0;   

44.     do    

45.     {   

46.         retn  =adt_get_axis_status(index[0], 1, &axis_stt);   

47.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pt_table", 1);   

48.         printf("轴状态：%d\n", axis_stt);   

49.         Sleep(1);   

50.     } while (axis_stt>0);   

51.     system("pause");   

52.     return 0;   

53. }   

例程 10-2 PT 动态 FIFO 

利用 PT 动态 FIFO 规划周期为 1s,循环 2 次，峰值为 50unit 的正弦函数 

 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第106页 共314页  

8.     //解析并打印错误信息   

9.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //第 1 张可用控制卡   

14.     //轴 1 设置基于脉冲当量编程模式   

15.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

16.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

17.     //轴 1 脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

18.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

19.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

20.     //清空 PT FIFO 空间   

21.     retn = adt_clr_pt_data(index[0],1);   

22.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_clr_pt_data", 1);   

23.     //设置动态 FIFO 模式   

24.     retn = adt_set_pt_mode(index[0], 1, 1);   

25.      VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pt_mode", 1);     

26.     //执行确认   

27.     CONFIRM_DRIVE(0);   

28.     double Gaptime = 0.02;//间隔 2ms   

29.     double pi = 3.1415926535, pos = 0;   

30.     double endv = 0;//末速度   

31.     double temptime=0;   

32.     int space =0,vpre=0,loop=1;//余量，初速度   

33.     int AxisList[1]={1};//轴列表   

34.     while(1)   

35.     {   

36.         //获取 PTfifo 余量   

37.         retn = adt_get_pt_space(index[0],1,&space);   

38.          VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_pt_space", 1);    

39.         if(space >0)   
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40.         {   

41.             temptime +=Gaptime;   

42.             endv =50*sin(2*pi*temptime);//周期为 1s;   

43.             pos = (vpre +endv)*Gaptime/2;//计算运动距离   

44.             vpre = endv;   

45.             if(temptime<loop*1)   

46.             {   

47.                 //添加 pt 数据   

48.                 retn=adt_set_pt_data(index[0],1,pos,Gaptime*1000,0);   

49.                  VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pt_data",1);   

50.             }   

51.             else   

52.             {   

53.                 //规划末尾轨迹   

54.                 retn=adt_set_pt_data(index[0],1,pos,Gaptime*1000,2);   

55.                  VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pt_data",1);   

56.                 pos = 0;   

57.                 temptime = loop*1;   

58.                 vpre=0;   

59.                 ++loop;   

60.                 if(loop>2*1)   

61.                 {  break;   }   

62.             }              

63.         }   

64.         //启动 pt 运动   

65.         retn = adt_pt_start(index[0],1,AxisList);   

66.          VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pt_data",1);   

67.     }   

68.     system("pause");   

69.     return 0;  }   

  



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第108页 共314页  

第十一章 PVT 运动 

功能介绍 

 PVT 运动是使用一系列包括“位置、速度、时间”参数的数据点进行运动

规划。 

 控制卡提供 8 个数据表，每个数据表且有 1000 个存储空间。数据表和轴

之间相互独立，一个数据表可以供多个轴使用。 

 PVT 数据下发有两种方式: 

⚫ 通过调用 adt_set_pvt_table 下发数据表，通过给定“位置、速度、时间”

控制卡即可得到相应的运动规律。需要注意，数据点参数需要仔细设计，

否则得到的速度曲线会不够连续以及平滑。 

⚫ 通过调用 adt_set_pvt_complete 下发数据表，需要给定“位置，时间，

起点速度以及终点速度”。控制卡根据数据点的“位置、时间”参数计算

中间各点的速度。 

     调用 adt_set_pvt_loop 可以在运动中，运动前设置循环次数，参数设置

单 次 有 效 ， 运 动 结 束 ， 循 环 次 数 归 0。 如 果 只 是 单 次 执 行 。 只 用 调 用

adt_set_pvt_move 启动运动即可。 

     调用 adt_set_pvt_move 启动 PVT 运动，可同时启动多轴 PVT 运动。 

 

例程 11-1 PVT FIFO 

利用 PVT 规划运动，数据点如表 6-1，通过 6 组数据点规划处 5 段速度

段。第一段速度增大，加速度保持不变；第二段速度增大，加速度减小；第三

段速度不变，加速度为 0； 

第四段加速度减小，加速度增大；第五段加速度减小，加速度不变。 

数据点 时间（ms） 位置（unit） 速度（unit/ms） 

Point1 0 0 0.001 

Point2 1200 9.75 0.01525 

Point3 2000 24.483 0.02 

Point4 3000 44.483 0.02 

Point5 3800 59.216 0.01525 

Point6 5000 68.966 0.001 
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1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //第 1张可用控制卡   

14.     //轴 1设置基于脉冲当量编程模式   

15.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

16.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

17.     //轴 1脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

18.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

19.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);     

20.     //执行确认   

21.     CONFIRM_DRIVE(0);   

22.     double pvelx[6]={0.001,0.01525,0.02,0.02,0.01525,0.001};   

23.     double pposx[6]={0,9.75,24.483,44.483,59.216,68.966};   

0

20

40

0 2000 4000 6000

速度时间曲线uni



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第110页 共314页  

24.     double ptimex[6]={0,1200,2000,3000,3800,5000};   

25.     //添加数据表   

26.     retn = adt_set_pvt_table(index[0],0,6,ptimex,pposx,pvelx);   

27.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pvt_table", 1);   

28.     int axisnum[1]={1};   

29.     int tabidlist[1]={0};   

30.     //启动 PVT运动   

31.     retn = adt_set_pvt_move(index[0],1,axisnum,tabidlist);   

32.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pvt_move", 1);   

33.     system("pause");   

34.     return 0;   

35. }   
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第十二章 电子凸轮运动 

功能介绍 

电子凸轮模式能够将两轴或多轴联系起来，实现精确的同步运动，从而替

代传统的机械凸轮（齿轮）连接。 

我们将被跟随的轴称之为主轴，跟随的轴称之为从轴。在电子凸轮运动模

式下，1 个主轴可以让多个从轴进行跟随。从轴可以跟随主轴的逻辑位置、实

际位置。 

控制卡提供了 12 个数据表，用于保存电子凸轮数据。 

控制卡提供了三种电子凸轮的使用方法： 

12.1. 飞剪 

裁刀
进料辊

进料
定长剪切后的材料

 

⚫ 可以通过 adt_set_cam_flycut 创建飞剪数据表。 

◼ 从轴位置：从轴要移动的位置； 

◼ 速度同步比例：从轴与主轴速度同步的百分比。 

⚫ 通过 adt_set_cam_loop 设置需要重复数据表的次数 

⚫ 通过 adt_set_cam_move 开启飞剪运动模式 

例程 12-1 飞剪 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   
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9.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.    VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //第 1 张可用控制卡   

14.     //轴 1，2 设置基于脉冲当量编程模式   

15.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

16.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

17.     retn = adt_set_unit_mode (index[0], 2, 0);   

18.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

19.     //轴 1 脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

20.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

21.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

22.     //轴 2 脉冲当量设置为 1mm=318.47pulse   

23.     retn = adt_set_pulse_equiv (index[0], 2, 318.47);   

24.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

25.     //执行确认   

26.     CONFIRM_DRIVE(0);   

27.     //创建飞剪数据表   

28.     //主轴运行 50mm 时，从轴旋转 1 周，   

29.     retn = adt_set_cam_flycut(index[0], 0,50, 31.4, 0.1);   

30.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_cam_flycut", 1);   

31.     //设置数据使用循环次数   

32.     retn = adt_set_cam_loop(index[0], 2, 2);   

33.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_cam_loop", 1);   

34.     //启动飞剪   

35.     retn = adt_set_cam_move(index[0], 1, 2, 0, 0);   

36.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_cam_move", 1);   

37.     //主轴运动   

38.     retn = adt_set_startv(index[0],1, 5);   

39.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

40.     retn = adt_set_maxv(index[0],1, 20);   
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41.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   

42.     retn = adt_set_acc(index[0], 1, 100);   

43.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

44.     retn = adt_pmove_unit(index[0], 1, 100, 0);   

45.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_pmove_unit", 1);   

46.     system("pause");   

47.     return 0;   

48. }   

 

12.2. 追剪 

从轴

主轴

运行方向

速度同步段

 

⚫ 可以通过 adt_set_cam_chasecut 创建飞剪数据表。 

◼ 从轴位置：从轴要移动的位置； 

◼ 速度同步比例：从轴与主轴速度同步的百分比。 

⚫ 通过 adt_set_cam_loop 设置需要重复数据表的次数 

⚫ 通过 adt_set_cam_move 开启飞剪运动模式 

例程 12-2 追剪 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   
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10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //第 1 张可用控制卡   

14.     //轴 1，2 设置基于脉冲当量编程模式   

15.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

16.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

17.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 2, 0);   

18.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

19.     //轴 1 脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

20.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

21.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

22.     //轴 2 脉冲当量设置为 1mm=2000pulse   

23.     retn = adt_set_pulse_equiv (index[0], 2, 2000);   

24.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);    

25.     //执行确认   

26.     CONFIRM_DRIVE(0);   

27.     //主轴运动   

28.     retn = adt_set_startv(index[0],1, 5);   

29.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

30.     retn = adt_set_maxv(index[0],1, 20);   

31.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   

32.     retn = adt_set_acc(index[0], 1, 80);   

33.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

34.     retn = adt_continue_move(index[0], 1, 0);   

35.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_continue_move", 1);   

36.     //创建追剪数据表   

37. 50    retn = adt_set_cam_chasecut(index[0], 0,0, 50, 90);   

38.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_cam_chasecut", 1);   

39.     //设置数据使用循环次数   

40.     retn = adt_set_cam_loop(index[0], 2, 1);   

41.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_cam_loop", 1);   



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第115页 共314页  

42.     //启动追剪   

43.     retn = adt_set_cam_move(index[0], 1, 2, 0, 0);   

44.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_cam_move", 1);    

45.     system("pause");   

46.     return 0;   

47. }   

 

12.3. 通用凸轮表 

 

对 于 除 飞 剪 与 追 剪 之 外 的 电 子 凸 轮 应 用 可 以 通 过 调 用

adt_set_cam_common 进行凸轮表的创建。 

例程 12-3 通用凸轮表 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   
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13.     //第 1 张可用控制卡   

14.     //轴 1，2 设置基于脉冲当量编程模式   

15.     retn = adt_set_unit_mode (index[0], 1, 0);   

16.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

17.     retn = adt_set_unit_mode (index[0], 2, 0);   

18.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

19.     //轴 1 脉冲当量设置为 mm=1000pulse   

20.     retn = adt_set_pulse_equiv (index[0], 1, 1000);   

21.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

22.     //轴 2 脉冲当量设置为 1mm=500pulse   

23.     retn = adt_set_pulse_equiv (index[0], 2, 500);   

24.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

25.     //执行确认   

26.     CONFIRM_DRIVE(0);   

27.     //创建凸轮数据表   

28.     int typeList[] = {0,0,0,0,0,0};   

29.     double mastPosList[] = {0, 140.278, 312.5, 604.167, 841.667, 1000};   

30.     double slvPosList[] = {0, -4.348, 191.304, 470.290, 0, 0};   

31.     retn = adt_set_cam_common(index[0], 0,6, typeList, mastPosList, slvPosList);   

32.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_cam_chasecut", 1);   

33.     //设置数据使用循环次数   

34.     retn = adt_set_cam_loop(index[0], 2, 1);   

35.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_cam_loop", 1);   

36.     //启动电子凸轮   

37.     retn = adt_set_cam_move(index[0], 1, 2, 0, 0);   

38.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_cam_move", 1);    

39.     //主轴运动   

40.     retn = adt_set_startv(index[0],1, 5);   

41.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

42.     retn = adt_set_maxv(index[0],1, 20);   

43.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   

44.     retn = adt_set_acc(index[0], 1, 80);   
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45.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

46.     retn = adt_pmove_unit(index[0], 1, 1000, 1);   

47.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_continue_move", 1);   

48.     system("pause");   

49.     return 0;  

50. }  
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第十三章 缓存事件 

 控制卡为用户提供了 1000 条缓存控制事件容量，即高速多段缓存插补驱

动过程中，同时最多可容纳 1000 条缓存控制事件。 

 系统当前缓存控制指令容量可以通过 adt_get_fifo_event_len 查询，外部

停止后清空尚未执行的缓存事件指令可调用 adt_clear_fifo_event。 

13.1. 缓存输出控制 

功能介绍 

缓存输出控制即在缓存插补过程中实现指定输出端口的硬件级无缝控制。 

缓存输出控制时还可约束输出控制时的最大速度，即缓存插补时已达到最

大速度 V0 后，用户约定在指定插补轴到达空间坐标 P 时，控制输出端口 B，

且要求插补轴在 P 点的速度须<=V1。若满足 V0<=V1，则缓存输出控制时插

补轴驱动速度不会发生变化，若满足 V0>V1，则插补轴会在到达位置 P 之前

依据既定设置减速，确保到达位置 P 时速度为 V1，且对端口 B 做输出控制。

缓存输出控制完成后，插补轴将按照剩余缓存插补轨迹重新规划剩余插补的驱

动速度。 

Vel

V1
P

V0

控制输出端口B

Pos
 

缓存输出控制典型应用场合为飞拍，即高速相机在到达指定位置时开始拍

摄且驱动不降速或降低至指定速度。 

缓存输出控制接口参考 adt_set_fifo_outbit。 
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例程 13-1 缓存输出控制 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //创建坐标系   

14.     int inp_list[] = {1};   

15.     retn = adt_set_inp_coordinate(index[0], INPA_AXIS, 1, inp_list);   

16.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_inp_coordinate", 1);   

17.     //速度前瞻   

18.     retn = adt_set_speed_pretreat_mode(index[0], INPA_AXIS, 1);   

19.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_speed_pretreat_mode", 1);   

20.     //轴 1 采用脉冲当量编程模式, 脉冲当量 pulse/mm   

21.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

22.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

23.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

24.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

25.     //速度设置   

26.     retn = adt_set_startv(index[0], INPA_AXIS, 20);   

27.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

28.     retn = adt_set_acc(index[0], INPA_AXIS, 400);   

29.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

30.     retn = adt_set_maxv(index[0], INPA_AXIS, 100);   

31.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   
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32.     //执行确认   

33.     CONFIRM_DRIVE(0);   

34.     //1. 驱动到拍照位 mm   

35.     //2. 打开 OUT16   

36.     //3. 驱动 mm 保持 OUT16 打开   

37.     //4. 关闭 OUT16   

38.     //5. 驱动到安全位 mm      

39.     int axs_list[1] = {1};   

40.     double pos_list1[1] = {100}, pos_list2[1] = {2};   

41.     retn = adt_inp_move_unit(index[0], INPA_AXIS, 0, 1, axs_list, pos_list1, 0);   

42.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_move_unit", 1);   

43.     retn = adt_set_fifo_outbit(index[0], INPA_AXIS, 0, 16, 1, 50);   

44.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_fifo_outbit", 1);   

45.     retn = adt_inp_move_unit (index[0], INPA_AXIS, 0, 1, axs_list, pos_list2, 0);   

46.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_move_unit", 1);   

47.     retn = adt_set_fifo_outbit (index[0], INPA_AXIS, 0, 16, 0, -1);   

48.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_fifo_outbit", 1);   

49.     retn = adt_inp_move_unit (index[0], INPA_AXIS, 0, 1, axs_list, pos_list1, 0);   

50.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_move_unit", 1);   

51.     system("pause");   

52.     return 0;   

53. }   

 上述功能下，参与缓存插补的轴 1 其速度曲线如下图所示。 

 

飞拍点，速度约束50mm/s, 

飞拍位置为100mm处
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13.2. 缓存 PWM 控制 

功能介绍 

缓存 PWM 控制即在缓存插补过程中实现高精高频的 PWM 控制，即指

定输出端口的高精高频翻转控制。缓存 PWM 控制的电平持续时间精度可达

10ns。 

缓存 PWM 控制同样可以约束控制时的最大速度。参考 11.1 缓存输出控

制 功能介绍。 

缓存 PWM 控制期间，PWM 所占用的输出端口对应的读写操作将都禁

用。 

缓存 PWM 控制典型应用场合为点胶阀的控制。 

缓存 PWM 控制接口参考 adt_set_fifo_pwm。 

例程 13-2 缓存 PWM 控制 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //创建坐标系   

14.     int inp_list[] = {1};   

15.     retn = adt_set_inp_coordinate(index[0], INPA_AXIS, 1, inp_list);   

16.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_inp_coordinate", 1);   

17.     //速度前瞻   

18.     retn = adt_set_speed_pretreat_mode(index[0], INPA_AXIS, 1);   

19.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_speed_pretreat_mode", 1);   
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20.     //轴 1 采用脉冲当量编程模式, 脉冲当量 pulse/mm   

21.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

22.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

23.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

24.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

25.     //速度设置   

26.     retn = adt_set_startv(index[0], INPA_AXIS, 20);   

27.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

28.     retn = adt_set_acc(index[0], INPA_AXIS, 400);   

29.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

30.     retn = adt_set_maxv(index[0], INPA_AXIS, 100);   

31.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   

32.     //执行确认   

33.     CONFIRM_DRIVE(0);   

34.     //1. 驱动到 PWM 位 mm   

35.     //2. 打开 PWM   

36.     //3. 驱动 mm 保持 PWM 打开   

37.     //4. 关闭 PWM   

38.     //5. 驱动到安全位 mm   

39.     int axs_list[1] = {1};   

40.     double pos_list[1] = {100};   

41.     retn = adt_inp_move_unit(index[0], INPA_AXIS, 0, 1, axs_list, pos_list, 0);   

42.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_move_unit", 1);   

43.     retn = adt_set_fifo_pwm(index[0], INPA_AXIS, 0, 12, 1, 0.5, 0.5, -1);   

44.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_fifo_pwm", 1);   

45.     retn = adt_inp_move_unit (index[0], INPA_AXIS, 0, 1, axs_list, pos_list, 0);   

46.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_move_unit", 1);   

47.     retn = adt_set_fifo_pwm (index[0], INPA_AXIS, 0, 12, 1, 0.5, 0.5, -1);   

48.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_fifo_pwm", 1);   

49.     retn = adt_inp_move_unit (index[0], INPA_AXIS, 0, 1, axs_list, pos_list, 0);   

50.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_inp_move_unit", 1);   

51.     system("pause");   
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52.     return 0;   

53. }   

 

13.3. 缓存延时控制 

功能介绍 

缓存延时控制即在缓存插补过程中实现当前缓存控制的状态保持。延时控

制期间，所有缓存插补驱动都将停止，所有缓存事件控制状态都将保持。 

缓存延时控制接口参考 adt_set_fifo_delay。 
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第十四章 位置比较 

14.1. 功能介绍 
控制卡为用户提供了能容纳 1000 个位置比较点的多维位置比较器比较器。 

多维位置比较的比较数据来源，可以是轴的逻辑位置，也可以是轴的实际

编码器位置。输出控制方式有电平反转和脉宽输出两种。 

电平反转即位置比较点触发时，事先设置好的常态电平将立即反转，其电

平形状可描述如下图所示。 

触发位置处反转电平

 

脉宽输出即位置比较点触发时，事先设置好的常态电平将立即反转并持续

一定时间后恢复为常态电平。其电平形状可描述如下图所示。 

触发位置处反转电平

电平反转后持

续一定时间, 

描述为脉宽

 
可通过接口 adt_set_compare_xd_mode/adt_get_compare_xd_mode

实现上述多维位置比较器的模式设置与获取。 

可以通过接口 adt_set_compara_xd_area 来设置 1D/2D/3D 的比较区

域,只用在设置模式之后设置一次即可。 

可以通过接口 adt_add_compara_xd_point 来添加位置比较位置点。 

 位置比较点同时最多添加 1000 个，但可以通过缓存添加的方式无限增加

比较点，即通过接口 adt_get_compare_len 查询当前一维位置比较点的余量，

余量为 0 时则持续等待，有余量则继续添加比较点。 

 可以通过 adt_get_compare_status 查询已经触发过多少下发的位置比

较点。可以通过 adt_clear_compare_point 清空已经下发的位置比较点。位置

比较点清空后，若要继续使用位置比较器，则需要重新设置位置比较器的比较

模式。 

 位置比较控制不限制参与位置比较的轴的编程模式。 
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 飞拍是位置比较器使用的典型场合之一。 

 位置比较器生效期间，读写比较器操作的快速输出端口都是无效的，位置

比较器与 PWM 功能也不能同时使用同一个快速输出端口。 

例程 14-1 多维位置比较器 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     int len = 0, cmp_count = 0;   

7.     //控制卡初始化   

8.     int retn = adt_initial(&card_count);   

9.     //解析并打印错误信息   

10.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

11.     //获取可用控制卡索引   

12.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

13.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

14.     //清空比较点   

15.     retn = adt_clear_compare_point(index[0], 1);   

16.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_clear_compare_point", 1);   

17.     //设置位置比较模式为二维比较, 取端口, 取轴, 逻辑位置比较, 电平反转,输出点常态

为关闭   

18.     int axis[2] = {1,2};     

19.     retn = adt_set_compare_xd_mode(index[0], 1, 1, 2, axis, 0, 0,0);   

20.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_compare_xd_mode", 1);   

21.     //设置比较点比较范围   

22.     long area[2] = {100,100};   

23.     retn = adt_set_compare_xd_area(index[0], 1, area);   

24.     //检查比较点余量   

25.     retn = adt_get_compare_len(index[0], 1, &len);   

26.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_compare_len", 1);   

27.     printf("当前比较点余量%d", len);   
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28.     //添加位置比较点, 比较点为[500,500]   

29.     long pos[2] = {500,500};   

30.     retn = adt_add_compare_xd_point(index[0], 1, pos, 0, 0);   

31.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_add_compare_xd_point", 1);    

32.     //添加位置比较点, 比较点为[1000,1000]   

33.     long pos_2[2] = {1000,1000};   

34.     retn = adt_add_compare_xd_point (index[0], 1, pos_2,0,0);   

35.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_add_compare_xd_point", 1);   

36.     //轴速度及配置, 基于脉冲当量编程, 脉冲当量   

37.     for(int i =1;i<3;i++)   

38.     {   

39.         retn = adt_set_unit_mode(index[0],i, 0);   

40.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

41.         retn = adt_set_pulse_equiv(index[0],i, 1000);   

42.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

43.         retn = adt_set_axis_move_para_unit(index[0], i, 1, 20, 100, 400, 400);   

44.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_axis_move_para_unit", 1);   

45.     }   

46.     //执行确认   

47.     CONFIRM_DRIVE(0);   

48.     //点位驱动轴   

49.     int axis_list[] = {1,2};   

50.     double pos_list[] = {4, 4};   

51.     retn = adt_multi_pmove_unit(index[0], 2, axis_list, pos_list, 0);   

52.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_multi_pmove_unit", 1);   

53.     //实时检查位置比较结果   

54.     int stt = 0;   

55.     while(true)   

56.     {   

57.         //查询已比较个数   

58.         retn = adt_get_compare_status(index[0], 1, &stt);   

59.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_compare_status", 1);   
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60.         if(0!=stt)   

61.             printf("%d points compared!\n", stt);   

62.         if(stt == 2)   

63.             break;   

64.         Sleep(1);   

65.     }   

66.     //位置比较完成重置位置比较   

67.     retn = adt_reset_compare(index[0], 1);   

68.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_compare_len", 1);   

69.     system("pause");   

70.     return 0;   

71. }   
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第十五章 位置锁存 

15.1. 功能介绍 
位置锁存即指定轴在驱动过程中触发特定输入端口信号瞬间，逻辑位置或

编码器位置被捕获并保存至硬件的功能。硬件级别的捕获性能可保证锁存精度

在 1 个脉冲以内。 

控制卡可以为每个可用实体轴实现原点信号(STOP0)单次位置锁存、编码

器 Z 相信号(STOP1)单次位置锁存、指定快速输入端口(控制卡为 IN24/IN25)

的连续位置锁存。 

锁存位置可以是逻辑位置(接口参考 adt_get_latch_command_pos)或编

码器位置(接口参考 adt_get_latch_actual_pos)。 

通常，单轴只有 1 个或少于 1 个原点信号、1 个或少于 1 个编码器 Z 相

信号，故而原点信号(STOP0)和编码器 Z 相信号(STOP1)的锁存只被执行 1 次。

若须实现原点信号(STOP0)和编码器 Z 相信号(STOP1)的多次连续锁存，则须

在每次锁存状态触发后(参考接口 adt_get_latch_status)，清除锁存数据(参考

接口 adt_clear_latch)，再次设置锁存模式(参考接口 adt_set_latch_mode)。 

多次连续锁存也可使用系统提供的快速输入端口(控制卡为 IN24/IN25)

实现，快速输入端口最多可连续锁存逻辑位置和编码器位置各 128个位置数据。 

例程 15-1 位置锁存控制 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index‘(&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   
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13.     //轴采用脉冲当量编程模式, 脉冲当量 pulse/mm   

14.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);   

15.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

16.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

17.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

18.     //速度设置   

19.     retn = adt_set_startv(index[0], 1, 20);   

20.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

21.     retn = adt_set_acc(index[0], 1, 400);   

22.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

23.     retn = adt_set_maxv(index[0], 1, 100);   

24.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   

25.     //执行确认   

26.     CONFIRM_DRIVE(0);   

27.     //轴原点信号(STOP0)锁存模式, 下降沿锁存   

28.     retn = adt_set_latch_mode(index[0], 1, 0, 0);   

29.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_latch_mode", 1);   

30.     //轴正向驱动   

31.     retn = adt_continue_move(index[0], 1, 0);   

32.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_continue_move", 1);   

33.     //锁存状态与锁存位置捕获   

34.     int stt = 0;   

35.     long cmd = 0, enc = 0;   

36.     while(true)   

37.     {   

38.         retn = adt_get_latch_status(index[0], 1, &stt);   

39.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_latch_status", 1);   

40.         if(0 <stt)   

41.         {   

42.             printf("轴原点信号(STOP0)位置锁存触发!\n");   

43.             retn = adt_get_latch_command_pos(index[0], 1, &cmd);   

44.             VERIFY_RETURN_MSG (retn,"adt_get_latch_command_pos",1);   
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45.             retn = adt_get_latch_actual_pos(index[0], 1, &enc);   

46.             VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_latch_actual_pos", 1);   

47.             cout<<"锁存逻辑位置: "<<cmd<<"\n";   

48.             cout<<"锁存编码器位置: "<<enc<<"\n";   

49.             break;   

50.         }   

51.     }   

52.     retn = adt_clear_latch(index[0], 1);   

53.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_clear_latch", 1);   

54.     system("pause");   

55.     return 0;   

56. }   
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第十六章 输入输出控制 

16.1. 输出控制 

功能介绍 

输出控制即为向输出端口高电平/低电平状态写入或读取。 

控制卡支持单个输出端口控制 adt_write_outbit 和输出端口分组控制

adt_write_outport，支持单个输出端口状态读取 adt_read_outbit 和输出端口

状态分组读取 adt_read_outport。 

例程 16-1 输出端口控制 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial(&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index(&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //执行确认   

14.     CONFIRM_DRIVE(0);   

15.     //单个输出端口控制, 端口高电平输出   

16.     retn =adt_write_outbit(index[0], 16, 1);   

17.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_write_outbit", 1);   

18.     //输出端口分组控制, 第组 OUT0~OUT15, 电平状态依次为   

19.     //1010101010101010   

20.     retn = adt_write_outport(index[0], 1, 0xaaaa);   

21.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_write_outport", 1);   

22.     Sleep(2000);//状态维持 ms   
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23.     //读取单个输出端口状态   

24.     int stt = 0;   

25.     retn = adt_read_outbit(index[0], 16, &stt);   

26.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_read_outbit", 1);   

27.     if(1 != stt)   

28.         printf("输出端口状态异常!\n");   

29.     //输出端口状态分组读取   

30.     unsigned long lv_map = 0;   

31.     retn = adt_read_outport(index[0], 1, &lv_map);   

32.     if(0xaaaa != lv_map)   

33.         printf("输出端口组(OUT0~OUT15)状态异常!\n");   

34.     //输出端口状态恢复   

35.     retn = adt_write_outbit(index[0], 16, 0);   

36.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_write_outbit", 1);   

37.     retn = adt_write_outport(index[0], 1, 0);   

38.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_write_outport", 1);   

39.     system("pause");   

40.     return 0;   

41. }   
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16.2. 输入控制 

功能介绍 

输入控制即为输入端口高电平/低电平状态读取。 

控制卡支持单个输入端口状态读取 adt_read_inbit 和输入端口状态分组

读取 adt_read_inport。 

例程 16-2 输入端口控制 

1. void print_bin(int number)   

2. {   

3.     int bit = sizeof(int)*8;   

4.     int i;   

5.     for(i=bit-1; i>=0; i--)   

6.     {   

7.         int bin = (number&(1<<i))>>i;   

8.         printf("%d",bin);   

9.     }   

10.     printf("\n");   

11. }   

12.    

13. int main(int argc, char* argv[])   

14. {   

15.     char msg[256] = {0};   

16.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

17.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

18.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

19.     //控制卡初始化   

20.     int retn = adt_initial (&card_count);   

21.     //解析并打印错误信息   

22.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_initial", 1);   

23.     //获取可用控制卡索引   

24.     retn = adt_get_card_index (&card_count, index);   

25.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   
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26.     //输入滤波控制   

27.     retn = adt_set_input_filter(index[0], 0, 10);   

28.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_input_filter", 1);   

29.     retn = adt_set_input_filter (index[0], 1, 10);   

30.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_input_filter", 1);   

31.     //执行确认   

32.     CONFIRM_DRIVE (0);   

33.     //单个输入端口状态读取   

34.     int stt = 0;   

35.     retn = adt_read_inbit(index[0], 16, &stt);   

36.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_read_inbit", 1);   

37.     printf("输入端口 IN16 状态: %d\n",stt);   

38.     //输入端口状态分组读取, 第 1 组 IN0~IN15   

39.     unsigned long lv_map = 0;   

40.     retn = adt_read_inport(index[0], 1, &lv_map);   

41.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_write_outport", 1);   

42.     printf("输入端口 IN0-IN15 状态: ");   

43.     print_bin(lv_map);   

44.     system("pause");   

45.     return 0;   

46. }   
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16.3. 输入滤波 

功能介绍 

用户设备运行时，可能会由于外部干扰或其他环境因素，导致输入端口发

生瞬时跳变，即其电平迅速反转，形成触发的假象。 

以输入端口地电平有效为例，输入滤波现象可描述如下： 

 
设备正常运行时，输入端口偶尔发生的转瞬即逝的意外触发，会引起

莫名其妙的停机或其他故障。如传感器敏感度过高时，设备环境粉尘容易引

起误触发，或硬件电路接线存在漏洞，传感器信号不稳定等。输入滤波则可

设置输入端口触发时间阈值，不合格的触发将被过滤，视为噪声。 

控制卡为设备快速输入端口和扩展输入端口提供滤波机制。输入滤波

接口可参照 adt_set_input_filter。 
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第十七章 DA 控制 

功能介绍 

09 系列 6 轴运动控制卡端子板上提供了 2 路 DA 输出端口。可利用该端

口持续稳定输出 0~10V 电压，输出精度控制在 0.01V。 

DA 输出接口参考 adt_set_daout。 

在 DA 输出与实际测量不准的情况下，可通过调用 adt_set_da_adjust 对

DA 输出进行校准，具体操作如下所示： 

⚫ 在未开户校正状态下按如下表所未电压表调用 adt_set_daout 使控

制卡输出相应电压，并使用测试仪器（如电压表，万用表等）测量实

际输出电压值并记录下来。 

输 出

电压 
0 0.5 1 1.5 2 2.5 3 3.5 4 4.5 5 

实 际

测 试

电压 

           

输 出

电压 
5.5 6 6.5 7 7.5 8 8.5 9 9.5 10  

实 际

测 试

电压 

           

⚫ 通过调用 adt_set_da_adjust 将实际测试出的电压值，输入参数中，

从而达到校准电压的目的。 

例程 17-1 DA 控制 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial (&card_count);   
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8.     //解析错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index (&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //DA 输出, 端口 1 输出 4V, 端口 2 输出 8V   

14.     retn = adt_set_daout(index[0], 1, 4);   

15.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_daout", 1);   

16.     retn = adt_set_daout (index[0], 1, 8);   

17.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_daout", 1);   

18.     system("pause");   

19.     return 0;   

20. }   
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第十八章 用户控制 

18.1. 功能介绍 
控制卡提供用户密码控制，控制卡设置密码后，若校验失败，控制卡将无

法被正确使用。 

      控制卡出厂时无密码，如需使用密码控制，则用户需要先进行密码设定，

密码长度须在 128 位以内，且新旧密码不能相同。 

      如果忘记密码，需要寄回原厂破解，所以密码设定后请自行备份。 

 用户可以在应用软件开启时加入密码校验加密，密码校验失败超过 3 次将

锁卡，若需继续校验，须断电重启控制卡，即重启 PC。 

 控制卡第一次使用用户控制时，不会校验旧密码，可随意输入；一旦设置

用户控制密码成功，则以后均须校验。  

 该功能仅仅是为应用程序提供了诸如登录、权限校验等功能的便捷方案，

校验不通过并不会影响控制卡控制功能的正常使用。 

 用户控制算子参考 

 adt_set_user_password– 修改/设置用户密码 

 adt_check_password– 用户密码校验 

 

例程 18-1 用户控制 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial (&card_count);   

8.     //解析错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index (&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   
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13.     //用户控制, 设置密码为 adtech   

14.     retn = adt_set_user_password(index[0], "", "adtech");   

15.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_user_password", 1);   

16.     retn = adt_check_password(index[0], "111");   

17.     cout<<"密码'111'校验"<<(retn?"失败!\n":"成功!\n");   

18.     retn = adt_check_password (index[0], "adtech");   

19.     cout<<"密码'adtech'校验"<<(retn?"失败!\n":"成功!\n");   

20.     //置密码为空   

21.     retn = adt_set_user_password (index[0], "adtech", "");   

22.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_user_password", 1);   

23.     system("pause");   

24.     return 0;   

25. }   
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第十九章 Smart 回零 

19.1. Smart 回零模式介绍 
本次更新的新功能 Samrt 回零共新增加了 18 种回零方式，可适应更多

的种类的机台情况，下面将分别对这 18 种回零方式进行介绍。 

(1) SHMode1 正向离开负限位后，第一个 Index 标记为零（初始负向移动） 

该回零模式所需 I/O 信号：负限位、伺服 Z 相（index）；回零动作如下图所示 

 

(2) SHMode1 负方向离开正限位后，第一个 Index 标记为零（初始正向移

动） 

该回零模式所需 I/O 信号：正限位、伺服 Z 相（index）；回零动作如下图所示 

电机

丝杆向正方向移动(回零高速)

运动平台

正限位

电机

运动平台

正限位

触发正限位

电机

运动平台

正限位

向负方向移动，离开正限位后，寻找到第一个index信号，回零完成（回零低速）

 

电机

丝杆向负方向移动(回零高速)

运动平台

负限位

电机

运动平台

负限位

触发负限位

电机

运动平台

负限位

向正方向移动，离开负限位后，寻找到第一个Index信号，回零完成（回零低速）
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(3) SHMode7 负方向离开原点开关的负边沿后，第一个 Index 标记为零（初

始正向移动） 

该回零模式所需 I/O 信号：正限位、原点开关、伺服 Z 相（index）；回零动作如

下图所示 

➢ 当运动平台处于原点开关负方向则时： 

电机

丝杆向正方向移动(回零高速)

运动平台

正限位

电机

运动平台

正限位

触发原点负边沿

电机

运动平台

正限位

向负方向移动，离开原点后，寻找到第一个index信号，回零完成（回零低速）

原点

原点

原点  

➢ 当运动平台处于原点开关位置正方向则时： 
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电机

丝杆向正方向移动(回零高速)

运动平台

正限位

电机

运动平台

正限位

触发正限位

电机

运动平台

正限位

向负方向移动，离开正限位(回零高速)

原点

原点

原点

电机

运动平台

正限位原点

当碰到原点时继续向负方向移动，离开原点后，寻找到第一个index信号，回零完成（回零低速）

 

(4) SHMode8 接触原点开关的负边沿后，正向第一个 Index 标记为零（初始

正向移动） 

该回零模式所需 I/O 信号：正限位、原点开关、伺服 Z 相（index）；回零动作如

下图所示 

➢ 当运动平台处于原点开关负方向则时： 

电机

丝杆向正方向移动(回零高速)

运动平台

正限位

电机

运动平台

正限位

触发原点负边沿

电机

运动平台

正限位

继续向正方向移动，寻找到第一个index信号，回零完成（回零低速）

原点

原点

原点  

➢ 当运动平台处于原点开关位置正方向则时： 
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电机

丝杆向正方向移动(回零高速)

运动平台

正限位

电机

运动平台

正限位

触发正限位

电机

运动平台

正限位

向负方向移动，离开正限位(回零高速)

原点

原点

原点

电机

运动平台

正限位原点

触发原点负边沿

电机

运动平台

正限位原点

向正方向移动，找到第一下Index信号，回零完成（回零低速）

 

(5) SHMode9 接触原点开关的正边沿后，负向第一个 Index 标记为零（初

始正向移动） 

该回零模式所需 I/O 信号：正限位、原点开关、伺服 Z 相（index）；回零动作如

下图所示 

➢ 当运动平台处于原点开关负方向则时： 

电机

丝杆向正方向移动(回零高速)

运动平台

正限位

电机

运动平台

正限位

触发原点正边沿

电机

运动平台

正限位

向负方向移动，寻找到第一个index信号，回零完成（回零低速）

原点

原点

原点  
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➢ 当运动平台处于原点开关位置正方向则时： 

电机

丝杆向正方向移动(回零高速)

运动平台

正限位

电机

运动平台

正限位

触发正限位

电机

运动平台

正限位

向负方向移动，离开正限位(回零高速)

原点

原点

原点

电机

运动平台

正限位原点

触发原点正边沿

电机

运动平台

正限位原点

继续向负方向移动，找到第一下Index信号，回零完成（回零低速）

 

(6) SHMode10 离开原点开关的正边沿后，正向第一个 Index 标记为零（初

始正向移动） 

该回零模式所需 I/O 信号：正限位、原点开关、伺服 Z 相（index）；回零动作如

下图所示 

➢ 当运动平台处于原点开关负方向则时： 



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第145页 共314页  

电机

丝杆向正方向移动(回零高速)

运动平台

正限位

电机

运动平台

正限位

触发原点正边沿

电机

运动平台

正限位

继续向负方向移动，离开原点正边沿后，寻找到第一个index信号，回零完成（回零低速）

原点

原点

原点  

➢ 当运动平台处于原点开关位置正方向则时： 

电机

丝杆向正方向移动(回零高速)

运动平台

正限位

电机

运动平台

正限位

触发正限位

电机

运动平台

正限位

向负方向移动，离开正限位(回零高速)

原点

原点

原点

电机

运动平台

正限位原点

触发原点正边沿

电机

运动平台

正限位原点

向正方向移动，离开原点正边沿后，找到第一下Index信号，回零完成（回零低速）

 

(7) SHMode11 离开原点开关的正边沿后,正向第一个 Index 标记为零（初始

负向移动） 

该回零模式所需 I/O 信号：负限位、原点开关、伺服 Z 相（index）；回零动作如

下图所示 
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➢ 当运动平台处于原点开关正方向则时： 

电机

丝杆向负方向移动(回零高速)

运动平台

负限位

电机

运动平台

负限位

触发原点正边沿

电机

运动平台

负限位

向正方向移动，离开原点正边沿后，寻找到第一个index信号，回零完成（回零低速）

原点

原点

原点  

➢ 当运动平台处于原点开关位置负方向则时： 

电机

丝杆向负方向移动(回零高速)

运动平台

负限位

电机

运动平台

负限位

触发负限位

电机

运动平台

负限位

向正方向移动，离开正限位(回零高速)

原点

原点

原点

电机

运动平台

负限位 原点

触发原点正边沿

电机

运动平台

负限位 原点

继续向正方向移动，离开原点正边沿后，找到第一下Index信号，回零完成（回零低速）

 

(8) SHMode12 离开原点开关的正边沿后,负向第一个 Index 标记为零（初始

负向移动） 

该回零模式所需 I/O 信号：负限位、原点开关、伺服 Z 相（index）；回零动作如
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下图所示 

➢ 当运动平台处于原点开关正方向则时： 

电机

丝杆向负方向移动(回零高速)

运动平台

负限位

电机

运动平台

负限位

触发原点正边沿

电机

运动平台

负限位

继续向负方向移动，离开原点正边沿后，寻找到第一个index信号，回零完成（回零低速）

原点

原点

原点  

➢ 当运动平台处于原点开关位置负方向则时： 

电机

丝杆向负方向移动(回零高速)

运动平台

负限位

电机

运动平台

负限位

触发负限位

电机

运动平台

负限位

向正方向移动，离开正限位(回零高速)

原点

原点

原点

电机

运动平台

负限位 原点

触发原点正边沿

电机

运动平台

负限位 原点

向负方向移动，离开原点正边沿后，找到第一下Index信号，回零完成（回零低速）

 

(9) SHMode13 离开原点开关的负边沿后,正向第一个 Index 标记为零（初始

负向移动） 
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该回零模式所需 I/O 信号：负限位、原点开关、伺服 Z 相（index）；回零动作如

下图所示 

➢ 当运动平台处于原点开关正方向则时： 

电机

丝杆向负方向移动(回零高速)

运动平台

负限位

电机

运动平台

负限位

触发原点负边沿

电机

运动平台

负限位

向正方向移动，离开原点负边沿后，寻找到第一个index信号，回零完成（回零低速）

原点

原点

原点  

➢ 当运动平台处于原点开关位置负方向则时： 

电机

丝杆向负方向移动(回零高速)

运动平台

负限位

电机

运动平台

负限位

触发负限位

电机

运动平台

负限位

向正方向移动，离开正限位(回零高速)

原点

原点

原点

电机

运动平台

负限位 原点

触发原点负边沿

电机

运动平台

负限位 原点

继续向正方向移动，离开原点负边沿后，找到第一下Index信号，回零完成（回零低速）

 

(10) SHMode14 离开原点开关的负边沿后,负向第一个 Index 标记为零（初
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始负向移动） 

该回零模式所需 I/O 信号：负限位、原点开关、伺服 Z 相（index）；回零动作如

下图所示 

➢ 当运动平台处于原点开关正方向则时： 

电机

丝杆向负方向移动(回零高速)

运动平台

负限位

电机

运动平台

负限位

触发原点负边沿

电机

运动平台

负限位

继续向负方向移动，离开原点负边沿后，寻找到第一个index信号，回零完成（回零低速）

原点

原点

原点  

➢ 当运动平台处于原点开关位置负方向则时： 

电机

丝杆向负方向移动(回零高速)

运动平台

负限位

电机

运动平台

负限位

触发负限位

电机

运动平台

负限位

向正方向移动，离开正限位(回零高速)

原点

原点

原点

电机

运动平台

负限位 原点

触发原点负边沿

电机

运动平台

负限位 原点

向负方向移动，离开原点负边沿后，找到第一下Index信号，回零完成（回零低速）
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(11) SHMode17 负限位正侧（初始负向移动） 

该回零模式所需 I/O 信号：负限位；回零动作如下图所示 

电机

丝杆向负方向移动(回零高速)

运动平台

负限位

电机

运动平台

负限位

触发负限位正边沿（回零完成）

 

(12) SHMode18 正限位负侧（初始正向移动） 

该回零模式所需 I/O 信号：正限位；回零动作如下图所示 

电机

丝杆向正方向移动(回零高速)

运动平台

正限位

电机

运动平台

正限位

触发正限位负边沿（回零完成）

 

(13) SHMode24 原点开关的负边沿（初始正向移动） 

该回零模式所需 I/O 信号：正限位、原点开关；回零动作如下图所示 

➢ 当运动平台处于原点开关负方向则时： 

电机

丝杆向正方向移动(回零高速)

运动平台

正限位

电机

运动平台

正限位

触发原点负边沿(回零完成)
原点

原点
 

➢ 当运动平台处于原点开关位置正方向则时： 
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电机

丝杆向正方向移动(回零高速)

运动平台

正限位

电机

运动平台

正限位

触发正限位

电机

运动平台

正限位

向负方向移动，离开正限位(回零高速)

原点

原点

原点

电机

运动平台

正限位原点

触发原点负边沿（回零完成）

 
(14) SHMode25 原点开关的正边沿（初始正向移动） 

该回零模式所需 I/O 信号：正限位、原点开关；回零动作如下图所示 

➢ 当运动平台处于原点开关负方向则时： 

电机

丝杆向正方向移动(回零高速)

运动平台

正限位

电机

运动平台

正限位

触发原点正边沿(回零完成)
原点

原点
 

➢ 当运动平台处于原点开关位置正方向则时： 
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电机

丝杆向正方向移动(回零高速)

运动平台

正限位

电机

运动平台

正限位

触发正限位

电机

运动平台

正限位

向负方向移动，离开正限位(回零高速)

原点

原点

原点

电机

运动平台

正限位原点

触发原点正边沿（回零完成）

 

(15) SHMode28 原点开关的正边沿（初始负向移动） 

该回零模式所需 I/O 信号：负限位、原点开关；回零动作如下图所示 

➢ 当运动平台处于原点开关正方向则时： 

电机

丝杆向负方向移动(回零高速)

运动平台

负限位

电机

运动平台

负限位

触发原点正边沿(回零完成)

原点

原点
 

➢ 当运动平台处于原点开关位置负方向则时： 
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电机

丝杆向负方向移动(回零高速)

运动平台

负限位

电机

运动平台

负限位

触发负限位

电机

运动平台

负限位

向正方向移动，离开正限位(回零高速)

原点

原点

原点

电机

运动平台

负限位 原点

触发原点正边沿（回零完成）

 

(16) SHMode29 原点开关的负边沿（初始负向移动） 

该回零模式所需 I/O 信号：负限位、原点开关；回零动作如下图所示 

➢ 当运动平台处于原点开关正方向则时： 

电机

丝杆向负方向移动(回零高速)

运动平台

负限位

电机

运动平台

负限位

触发原点负边沿(回零完成)

原点

原点
 

➢ 当运动平台处于原点开关位置负方向则时： 
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电机

丝杆向负方向移动(回零高速)

运动平台

负限位

电机

运动平台

负限位

触发负限位

电机

运动平台

负限位

向正方向移动，离开正限位(回零高速)

原点

原点

原点

电机

运动平台

负限位 原点

触发原点负边沿（回零完成）

 
(17) SHMode33 初始负方向运行至 index 信号 

该回零模式所需 I/O 信号：伺服 Z 相（index）；回零动作如下图所示 

电机

丝杆向负方向移动找到第一个Z相信号，回零完成（回零低速）

运动平台

 

(18) SHMode34 初始正方向运行至 index 信号 

该回零模式所需 I/O 信号：伺服 Z 相（index）；回零动作如下图所示 

电机

丝杆向正方向移动找到第一个Z相信号，回零完成（回零低速）

运动平台
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19.2. 错误码 
错误码是库函数使用执行情况的真实反馈，库函数的每个接口都会在执

行结束后返回执行结果，用户需依据返回值判定接口调用是否成功，并执行相

应的控制与处理措施。 

错误类

型 
返回值 含义 处理方法 

参数设

置 

0 正常  

-10 卡号或轴号错误 请确定当前控制卡的卡号 

-11 未设置配置文件路径 

在使用 Smart 回零之前请先调

用

adt_set_smarthome_config

进行 Smart 回零文件配置 

-12 回零线程启动超时 
检查控制卡是否正在进行其它动

作 

-13 未找到该模式 回零模式调试不正确 

-14 该轴已在回零状态中 当前轴已经处于回零状态 

-15 负限位未使能 

当设置的回零模式中有负限位参

与时，请通过调用

adt_set_limit_mode 使用负限

位有效 

-16 正限位未使能 

当设置的回零模式中有正限位参

与时，请通过调用

adt_set_limit_mode 使用正限

位有效 

-17 当前位置与锁存位置不符  

回零状

态 

-1 手动停止回零过程  

-2 寻找机械原点过程中遇限位停止  

-3 寻找 Z 相过程中遇限位停止  

-4 紧急停止  

-5 遇限位停止  

-6 遇 STOP0 停止  
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19.3. Smart 回零功能的使用 

功能介绍 

1、 在 进 行 Smart 前 需 要 根 据 机 台 的 实 际 情 况 通 过 调 用

adt_set_limit_mode 对正负限位是否启用进行设置； 

2、 通过调用 adt_set_std_home_mode 来设置或更改相关回零参数; 

3、 通过调用 adt_set_acc 设置回零加速度 

4、 通过调用 adt_set_std_home_process 来启动回零; 

5、 启动回零后，需要通过循环调用 adt_get_std_home_status 来查询回

零状态. 

例程 19-1 Smart 回零 

下面将一种常见的机台为例进行 Smart 回零操作， 

 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

电机

运动平台

负限位 原点 正限位

-7 遇 STOP1 停止  

-8 软限位停止  

0 回零完成  

1 空闲状态  

2 开始回零  

3 寻找限位中  

4 离开限位中  

5 寻找 z 相中  

6 寻找原点中  

7 离开原点  

8 原点偏移移动中  
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6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial (&card_count);   

8.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_initial", 1);   

9.     //获取可用控制卡索引   

10.     retn = adt_get_card_index (&card_count, index);   

11.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

12.     //第 1 张卡, 1 轴   

13.     //脉冲模式-- 脉冲+方向   

14.     retn = adt_set_pulse_mode(index[0], 1, 1, 0, 0);   

15.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_mode", 1);   

16.     //编程模式-- 脉冲当量   

17.     retn = adt_set_unit_mode(index[0], 1, 0);    

18.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

19.     //脉冲当量-- 1000   

20.     retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], 1, 1000);   

21.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

22.     // 正负限位开启，低电平有效   

23.     retn =  adt_set_limit_mode(index[0], 1, 1, 1, 0);   

24.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_limit_mode", 1);   

25.     //mode = 12 -- 离开原点开关的正边沿后,负向第一个 Index 标记为零（初始负

向移动）   

26.     //stop0 = 0 -- 机械原点低电平有效   

27.     //offset = 5 -- 原点偏移 mm   

28.     //vel_high = 20 --  回零高速 20mm/s   

29.     //vel_low = 5   --  回零低速 5mm/s   

30.     HOMEPARAM homepar;  //声明回零参数结构体   

31.     homepar.home_mode = SHMode12;   

32.     homepar.org_offset = 5;   

33.     homepar.stop0_level = 0;   

34.     homepar.stop1_level = 0;   

35.     homepar.vel_high = 20;   

36.     homepar.vel_low = 5;   
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37.     //设置回零加速度   

38.     retn = adt_set_acc(index[0], 1, 200);   

39.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_std_home_mode", 1);   

40.     //回零参数设置   

41.     retn = adt_set_std_home_mode(index[0], 1, homepar);   

42.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_std_home_mode", 1);   

43.     //retn = adt_get_std_home_mode(index[0], 1, homepar);   

44.     //VERIFY_RETURN_MSG(retn, "adt_set_std_home_mode");   

45.     //启动回零   

46.     retn = adt_set_std_home_process(index[0], 1);   

47.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_std_home_mode", 1);   

48.     //需要查询回零状态，回零动作才能继续   

49.     while(1)   

50.     {   

51.         retn = adt_get_std_home_status(index[0], 1);   

52.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_std_home_status", 1);   

53.         Sleep(1);   

54.         if (retn == 0)   

55.         {   

56.             Sleep(200);   

57.             //当回零完成后等待 ms 时对逻辑位置与实际位置清零   

58.             retn = adt_set_command_pos(index[0], 1, 0);   

59.             VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_command_pos", 1);   

60.             retn = adt_set_actual_pos(index[0], 1, 0);   

61.             VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_actual_pos", 1);   

62.             return 0;   

63.         }   

64.     }   

65.     return 0;   

66. }   
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第二十章 回零 

20.1. 功能介绍 
控制卡为用户提供了重复精度<1 脉冲的二次回零功能。 

在进行精确的运动控制之前，需要设置每个驱动轴的原点。绝大多数

运动平台上都会设有原点传感器或可用作原点传感器的开关信号(如正、负

限位传感器与原点传感器复用等)，寻找原点传感器的位置，并将该位置设

置为当前驱动轴的坐标原点的过程即为回零。 

控制卡提供的回零功能适用于直线模块、圆周模块等多种模组的回零，

可控制回零方向、回零信号(原点传感器 STOP0/编码器 Z 相信号 STOP1)

的启用和禁用、原点停靠在传感器的哪一侧、回零过程中各个硬件信号的启

用禁用以及有效电平、回零过程速度、原点偏移等参数。 

回零过程中高速搜索原点信号位置时，首次触及硬件正负限位

(LMT+/LMT-)，则回零轴自动反向继续搜索原点信号位置。若再次触及硬

件正负限位(LMT+/LMT-)或任意时刻触及硬件停止信号(EMGN)，或是任

意时刻发生外部减速或紧急停止，回零过程将终止并返回相应错误码。 

回零接口可参照。 

部分工艺中考虑到成本或其他外部因素，用户可能为模组做如下装配： 

      ①装配硬件正负限位传感器，无硬件原点传感器 

      回零过程必须有可用的原点信号，若合理接线编码器 Z 相信号，启用

之作为原点信号并合理设置回零模式，则设备可正常回零； 

      若不启用编码器 Z 相信号，则须将端子板处原点信号 STOP0 与硬件负

限位(或硬件正限位)信号短接以保证有可用的机械原点信号。与硬件负限位

短接时，须合理设置原点停靠在硬件负限位传感器靠近硬件正限位传感器

的一侧；与硬件正限位短接时，须合理设置原点停靠在硬件正限位传感器靠

近硬件负限位传感器的一侧。 

      ②装配硬件正限位传感器和硬件原点传感器，无硬件负限位传感器 

      多数如此装配的目的，是在回零完成后将硬件原点作硬件负限位复用。

如此则须在回零完成后启用硬件原点停止信号(adt_set_stop0_mode)，以

确保硬件原点信号触发时停止当前轴驱动。但硬件原点信号终究与硬件负

限位信号有差异，即当硬件负限位信号触发时，当前轴可往正方向驱动，而

硬件原点信号触发时，由于无法确定触发时当前轴的驱动方向，当前轴将无
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法以任何方式驱动，只能禁用硬件原点信号后驱动轴离开信号触发位置，然

后再启用之，或者关闭轴使能，人工推动轴离开硬件原点信号触发位置。 

      若要在不装配硬件负限位传感器时完整使用硬件负限位功能，可在端

子板将硬件负限位与硬件原点信号短接并设置同样的有效电平，如此则回

零完成后，硬件原点信号可作为硬件负限位信号复用。 

      装配硬件负限位传感器和硬件原点传感器，无硬件正限位传感器的情

况与此类似，不再赘述。 

      ③装配硬件原点传感器，无硬件正负限位传感器 

      这种装配方式暂无更好的方法保证回零过程的万无一失，只能依赖人

为保证模组始终位于原点信号传感器的同一侧或通过其他方式始终保证回

零方向的正确。可在端子板将原点信号与硬件正限位或硬件负限位信号其

中之一短接，回零后使能其中一个硬件限位信号增加设备安全性，切勿将原

点信号与硬件正负限位同时短接。 

      二次回零原理可描述如下。部分流程可依据参数设置(如原点传感器

STOP0/编码器 Z 相信号 STOP1 的启用和禁用、原点偏移=0 等)跳过。 
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回零接口参考 

adt_set_home_mode/adt_set_home_speed 

adt_set_home_process/adt_get_home_status 

例程 20-1 回零 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial (&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index (&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     //第 1 张卡, 轴 1 回零   

14.         //mode = 0 -- 负向回零，固定正向退出原点，然后负方向接近原点   

15.         //            STOP0 信号作为机械原点、STOP1 信号作为编码器原点   

16.         //stop0 = 0 -- 机械原点低电平有效   

17.         //limit = 0 -- 硬件正负限位启用，低电平有效   

18.         //stop1 = 2 -- 不搜索编码器 Z 相信号   

19.         //back_range = 20 -- 退出机械原点距离设置为 mm   
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20.         //z_range = 0 -- 不搜索编码器 Z 相信号，该参数无效   

21.         //offset = 5 -- 原点偏移 mm   

22.     retn = adt_set_home_mode(index[0], 1, 0, 0, 0, 2, 20, 0, 5);   

23.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_home_mode", 1);   

24.     retn = adt_set_home_speed(index[0], 1, 0, 20, 5, 40, 5);//回零速度设置   

25.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_home_speed", 1);   

26.     //执行确认   

27.     CONFIRM_DRIVE (0);   

28.     //开始回零   

29.     char msg[100] = {0};   

30.     retn = adt_set_home_process(index[0], 1);//驱动回零   

31.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_home_process", 1);   

32.     while(true)   

33.     {   

34.         DoEvent();   

35.         retn = adt_get_home_status(index[0], 1);   

36.         if(0 <retn)   

37.             continue;   

38.         if(0 == retn)   

39.         {   

40.             printf("X 轴回零完成!");   

41.             break;   

42.         }   

43.         int step = (-retn)%1000;   

44.         sprintf(msg, "轴回零步骤%d 异常，回零失败!", step);   

45.         printf(msg);//打印错误信息   

46.         Sleep(1);   

47.     }   

48.     system("pause");   

49.     return 0;   

50. }   
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第二十一章 手轮控制 

21.1. 功能介绍 
控制卡提供单轴手轮运动功能，该功能提供两种控制模式进行轴的选择： 

1、通过手持盒上 IO 选择跟随轴，支持 1-6 轴（此功能推荐使用 ADT-

CNC6A 或与之接线定义相同的手持盒，相关接线定义请参考控制卡使用手册

3.1.2 15 针手轮端口定义） 

2、根据轴参数进行轴选择，支持 1-8 轴 

注： 

1、 目前该功能只支持 当量编程模式； 

2、 若开启手轮功能后，需要进行手轮功能外的其它操作（如点位运动，

插补运动等）请先关闭手轮功能后再进行其它操作。 

用户控制算子参考 

adt_set_handwheel_move - 开启手轮功能 

adt_stop_handwheel - 关闭手轮功能 

 

例程 21-1 手轮控制 

1. int main(int argc, char* argv[])   

2. {   

3.     int card_count = 0;//系统控制卡数量   

4.     int index[10] = {0};//系统可用控制卡索引   

5.     int axis_count = 0;//控制卡可用轴数   

6.     //控制卡初始化   

7.     int retn = adt_initial (&card_count);   

8.     //解析并打印错误信息   

9.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_initial", 1);   

10.     //获取可用控制卡索引   

11.     retn = adt_get_card_index (&card_count, index);   

12.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_get_card_index", 1);   

13.     for (int i=1;i<=6; i++)   

14.     {   



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第164页 共314页  

15.         //轴为设置基于脉冲+方向, 脉冲逻辑为正，方向为 正 

16.         retn = adt_set_pulse_mode(index[0], i, 1, 0, 0);   

17.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_mode", 1);   

18.    

19.         //轴为设置基于当量编程模式   

20.         retn = adt_set_unit_mode(index[0], i, 0);   

21.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_unit_mode", 1);   

22.         //设置脉冲当量为   

23.         retn = adt_set_pulse_equiv(index[0], i, 1000);   

24.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_pulse_equiv", 1);   

25.         //设置起始速度为 mm/s，最大速度为 mm/s，加速度为 mm/s^2   

26.         retn = adt_set_startv(index[0], i, 5);   

27.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_startv", 1);   

28.         retn = adt_set_maxv(index[0], i, 20);   

29.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_maxv", 1);   

30.         retn = adt_set_acc(index[0], i, 100);   

31.         VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_acc", 1);   

32.     }   

33.     //开启手轮模式，并使用模式 0 通过手持盒上 IO 选择跟随轴   

34.     retn = adt_set_handwheel_move(index[0], 0, 1);   

35.     VERIFY_RETURN_MSG (retn, "adt_set_handwheel_move", 1);   

36.     return 0;   

37. }   
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第二十二章 标准指令详述 

 

小提示 

本手册中所有字体为蓝色带下划线的指令（如 adt_initial）均带

有超级链接，点击可跳转至指令详细说明；  

 

22.1. 基础控制类 

adt_initial 

指令格式 

adt_initial(int *CardNum, int mode=0) 

指令描述 

控制卡初始化，只有在调用该函数对运动控制卡初始化成功后，再调用其他函数才有意义。 

参数说明 

名称 范围 说明 

CardNum 非空 系统可用控制卡数量 

mode 0 备用参数，默认 0 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 基础控制类 

相关指令 adt_close_card 

相关章节 控制卡初始化 

相关例程 例程 4-1 基础控制 

adt_close_card 

指令格式 

adt_close_card() 

指令描述 

1. 控制卡使用完成后，需关闭运动控制卡以释放控制卡资源 

2. 如果使用多张卡，调用 adt_close_card()则关闭所有卡; 

3. 需要重新调用 adt_initial 初始化卡后才能使用控制卡资源 
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参数说明 

无 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 基础控制类 

相关指令 adt_initial 

相关章节 控制卡关闭 

相关例程 例程 4-1 基础控制 

adt_reset_card 

指令格式 

adt_reset_card(int cardno) 

指令描述 

1. 复位运动控制卡，常用于清除硬件急停信号、清除异常停止信息、清除无效缓存数据、

清除运动库停止信息 

2. 当硬件急停功能启用，且硬件急停信号触发时，须使用复位运动控制卡清除硬件急停锁

定后，轴才能正常驱动 

3. 当系统发生运动库异常，问题已排查且解决后，须使用复位运动控制卡清除运动库异常

信息后，系统才能正常驱动 

4. 已经设置过的限位、加速度、齿轮比等运动参数不会清除，不需重新设置 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 基础控制类 

相关指令 adt_get_motion_err、adt_set_emergency_stop 、adt_initial 

相关章节 控制卡复位 

相关例程 例程 4-1 基础控制 

adt_soft_reboot 

指令格式 
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adt_soft_reboot(int cardno) 

指令描述 

1. 软件重启控制卡将首先减速停止当前控制卡的所有驱动并清空缓存，然后复位控制卡所

有数据为上电初始状态 

2. 软件重启控制卡并不会使控制卡断电，控制卡的基础设置全部重置为初始状态 

3. 软件重启控制卡后，控制卡回到 BIOS 状态，需要重新调用 adt_initial 初始化卡 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 基础控制类 

相关指令 adt_initial 

相关章节 控制卡软件重启 

相关例程  

adt_get_card_index 

指令格式 

adt_get_card_index(int *count, int index[10]) 

指令描述 

1. 在初始化后获取当前系统的可用控制卡数量及其索引 

2. 按照靠近 CPU 的顺序,拨码开关号依次排列,例如 CardIndex[0]代表最靠近 CPU 的拨码

开关号,CardIndex[1]次之, 

参数说明 

名称 范围 说明 

count [0-9] 当前系统可用控制卡数量 

index 非空, 存贮拨码开关号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 基础控制类 

相关指令  

相关章节 可用控制卡索引获取 
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相关例程 例程 4-1 基础控制 

adt_get_total_axis 

指令格式 

adt_get_total_axis(int cardno, int *count) 

指令描述 

获取当前可用控制卡的可用实体轴数。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

count 非空 控制卡可用实体轴数量 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 基础控制类 

相关指令  

相关章节 控制卡可用实体轴数获取 

相关例程 例程 4-1 基础控制 

adt_get_motion_err 

指令格式 

adt_get_motion_error(int cardno, int *errno) 

指令描述 

1. 获取当前运动控制卡运动库异常错误号 

2. 该函数可以定时扫描获取运动库错误信息 

3. 若错误号指针传回来的数值不为 0, 即表示运动库遇到急停或严重错误, 必须复位卡或

重启软件才行 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

errno 非空 运动库异常错误号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 
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指令分类 基础控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_get_communication_err 

指令格式 

 adt_get_communication_err(int cardno, unsignedlong *ErrCard,, unsignedlong 

*ErrBox) 

指令描述 

获取当前运动控制卡接线板通信错误次数。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

ErrCard 非空 控制卡端通信错误次数 

ErrBox 非空 端子板端通信错误次数 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 基础控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_get_link_status 

指令格式 

adt_get_link_status (int cardno, int *status) 

指令描述 

1. 获取控制卡和接线板连接状态 

2. 如果控制卡和接线板数据读写错误，可以通过这里获取到 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第170页 共314页  

status [0,1] 0:未连接     1:已连接 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 基础控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  
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22.2. 版本信息类 

adt_get_lib_ver 

指令格式 

adt_get_lib_ver(int cardno, int *lib) 

指令描述 

获取当前可用控制卡动态库版本号。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

lib 非空 当前可用控制卡动态库版本号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 版本信息类 

相关指令 adt_get_motion_ver、adt_get_firmware_ver、adt_get_board_ver 

相关章节 控制卡版本信息获取 

相关例程 例程 4-1 基础控制 

adt_get_motion_ver 

指令格式 

adt_get_ motion_ver(int cardno, int * motion) 

指令描述 

获取当前可用控制卡运动库版本号。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

motion 非空 当前可用控制卡运动库版本号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 版本信息类 

相关指令 adt_get_lib_ver、adt_get_firmware_ver、adt_get_board_ver 

相关章节 控制卡版本信息获取 
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相关例程 例程 4-1 基础控制 

adt_get_firmware_ver 

指令格式 

adt_get_firmware_ver(int cardno, int *fmw) 

指令描述 

获取当前可用控制卡 FPGA 固件版本号。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

fmw 非空 当前可用控制卡 FPGA 固件版本号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 版本信息类 

相关指令 adt_get_lib_ver、adt_get_motion_ver、adt_get_board_ver 

相关章节 控制卡版本信息获取 

相关例程 例程 4-1 基础控制 

adt_get_board_ver 

指令格式 

adt_get_board_ver(int cardno, int *board) 

指令描述 

获取当前可用控制卡端子板版本号。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

board 非空 当前可用控制卡端子板版本号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 版本信息类 

相关指令 adt_get_lib_ver、adt_get_motion_ver、adt_get_firmware_ver 

相关章节 控制卡版本信息获取 
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相关例程 例程 4-1 基础控制 

adt_get_card_type 

指令格式 

adt_get_card_type (int cardno, char *type) 

指令描述 

获取卡性能分类 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

type 非空 C 表示标准版，H 表示高性能版 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 版本信息类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  
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22.3. 资源配置类 

adt_set_emergency_stop 

指令格式 

adt_set_emergency_stop(int cardno, int enable, int logic) 

指令描述 

1. 设置当前控制卡紧急停止信号模式。 

2. 急停生效后，所有轴运动控制立即停止，需要调用 adt_reset_card 后才能恢复使用 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

enable [0,1] 使能标志位  0:关闭  1:打开 

logic [0,1] 硬件停止信号有效电平 

0：低电平有效    1：高电平有效 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_reset_card 、adt_get_emergency_stop 

相关章节 硬件停止信号(EMGN) 

相关例程 例程 5-1 资源配置 

adt_get_emergency_stop 

指令格式 

adt_get_emergency_stop(int cardno, int *enable, int *logic) 

指令描述 

获取当前控制卡紧急停止信号模式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

enable 非空 使能标志位  0:关闭  1:打开 

logic 非空 硬件停止信号有效电平 

0：低电平有效    1：高电平有效 
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返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_emergency_stop 

相关章节 硬件停止信号(EMGN) 

相关例程  

adt_set_pulse_mode 

指令格式 

adt_set_pulse_mode(int cardno, int axis, int type, int logic, int dir) 

指令描述 

设置当前控制卡脉冲模式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

type [0-2] 脉冲输出方式 

0：CCW/CW 双脉冲输出方式 

1：PUL+DIR(脉冲+方向)输出方式 

2：90°相位差 2 相脉冲输出方式 

logic [0,1] 脉冲输出逻辑 

0：正逻辑脉冲   1：负逻辑脉冲 

dir [0,1] 方向信号逻辑 

0：正逻辑   1：负逻辑 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_get_pulse_mode 

相关章节 脉冲模式 

相关例程 例程 5-1 资源配置 
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adt_get_pulse_mode 

指令格式 

adt_get_pulse_mode(int cardno, int axis, int *type, int *logic, int *dir) 

指令描述 

获取当前控制卡脉冲模式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

type 非空 脉冲输出方式 

0：CCW/CW 双脉冲输出方式 

1：PUL+DIR(脉冲+方向)输出方式 

2：90°相位差 2 相脉冲输出方式 

logic 非空 脉冲输出逻辑 

0：正逻辑脉冲   1：负逻辑脉冲 

dir 非空 方向信号逻辑 

0：正逻辑   1：负逻辑 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_pulse_mode 

相关章节 脉冲模式 

相关例程 例程 5-1 资源配置 

adt_set_actual_count_mode 

指令格式 

adt_set_actual_count_mode(int cardno, int axis, int type, int dir) 

指令描述 

设置编码器工作方式 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 
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axis [1-MAXAXIS] 轴号 

type [0,1] 脉冲输入方式 

0：A/B 相脉冲输入方式 

1：上下(PPIN+PMIN)输入方式 

dir [0,1] 方向信号逻辑 

0：正逻辑   1：负逻辑 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_get_actual_count_mode 

adt_set_encoder_filter 

adt_set_encoder_scale 

adt_get_encoder_scale 

相关章节 编码器工作模式 

相关例程  

adt_get_actual_count_mode 

指令格式 

adt_get_actual_count_mode(int cardno, int axis, int *type, int *dir) 

指令描述 

获取编码器工作方式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

type [0,1] 脉冲输入方式 

0：A/B 相脉冲输入方式 

1：上下(PPIN+PMIN)输入方式 

dir [0,1] 方向信号逻辑 

0：正逻辑   1：负逻辑 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 
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指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_actual_count_mode 

adt_set_encoder_filter 

adt_set_encoder_scale 

adt_get_encoder_scale 

相关章节 编码器工作模式 

相关例程  

adt_set_encoder_filter 

指令格式 

adt_set_encoder_filter (int cardno, int filter) 

指令描述 

1. 设置编码器滤波 

2. 默认等级 1，编码器频率最高 4M； 

3. 生效范围编码器轴和手轮轴 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

filter [1-8] 滤波等级[1-8]； 

1:4M; 2:2M; 3:1M; 4:500K;  

5:250K; 6: 125K; 7:62.5k; 8:32.15K 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_actual_count_mode 

adt_get_actual_count_mode 

adt_set_encoder_scale 

adt_get_encoder_scale 

相关章节 编码器滤波 

相关例程  
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adt_set_encoder_scale 

指令格式 

adt_set_encoder_scale(int cardno, int axis, int beta, int alpha, int mode = 0) 

指令描述 

设置编码器反馈分频比 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

beta  分子(编码器实际值) beta > alpha 

alpha  分母(编码器当量值) beta > alpha 

mode [0-1] 编码器返回值模式， 

0：返回编码器实际位置（默认） 

1：返回编码器分频后位置 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_actual_count_mode 

adt_get_actual_count_mode 

adt_set_encoder_filter 

adt_get_encoder_scale 

相关章节 编码器反馈分频比 

相关例程  

adt_get_encoder_scale 

指令格式 

adt_get_encoder_scale(int cardno, int axis, int *beta, int *alpha, int *mode) 

指令描述 

设置控制卡当前轴编程模式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 
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axis [1-MAXAXIS],[62,63] 实体轴或插补轴号 

beta  分子(编码器实际值) beta > alpha 

alpha  分母(编码器当量值) beta > alpha 

mode [0-1] 编码器返回值模式， 

0：返回编码器实际位置（默认） 

1：返回编码器分频后位置 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_actual_count_mode 

adt_get_actual_count_mode 

adt_set_encoder_filter 

adt_set_encoder_scale 

相关章节 编码器反馈分频比 

相关例程  

adt_set_pulse_equiv 

指令格式 

adt_set_pulse_equiv(int cardno, int axis, doubleequiv) 

指令描述 

设置控制卡当前轴脉冲当量。适用于基于脉冲当量编程模式的轴。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

equiv [50, 200000] 轴脉冲当量 

机台 1mm 所对应的脉冲数 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_unit_mode 

adt_get_unit_mode 
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adt_get_pulse_equiv 

相关章节 脉冲当量 

相关例程 例程 5-1 资源配置 

adt_get_pulse_equiv 

指令格式 

adt_get_pulse_equiv(int cardno, int axis,  double *equiv) 

指令描述 

获取控制卡当前轴脉冲当量。适用于基于脉冲当量编程模式的轴。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

equiv 非空 轴脉冲当量 

机台 1mm 所对应的脉冲数 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_unit_mode 

adt_get_unit_mode 

adt_set_pulse_equiv 

相关章节 脉冲当量 

相关例程  

adt_set_unit_mode 

指令格式 

adt_set_unit_mode(int cardno, int axis, int mode) 

指令描述 

设置控制卡当前轴编程模式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 
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axis [1-MAXAXIS],[62,63] 实体轴或插补轴号 

mode [0,1] 轴编程模式 

0：基于脉冲当量的编程模式 

1：基于脉冲的编程模式 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_get_unit_mode 

adt_set_pulse_equiv 

adt_get_pulse_equiv 

相关章节 编程模式 

相关例程 例程 5-1 资源配置 

adt_get_unit_mode 

指令格式 

adt_get_unit_mode(int cardno, int axis, int *mode) 

指令描述 

获取控制卡当前轴编程模式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 实体轴或插补轴号 

mode 非空 轴编程模式 

0：基于脉冲当量的编程模式 

1：基于脉冲的编程模式 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_unit_mode 

adt_set_pulse_equiv 

adt_get_pulse_equiv 

相关章节 编程模式 
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相关例程  

adt_set_stop0_mode 

指令格式 

adt_set_stop0_mode(int cardno, int axis, int enable, int logic, int admode) 

指令描述 

设置控制卡当前轴机械原点信号(STOP0)模式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enable [0,1] 使能标志位  0:关闭 1:打开 

logic [0,1] 原点信号有效电平 

0：低电平有效   1：高电平有效 

admode [0,1] 触发停止模式 

0：减速停止   1：立即停止 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_get_stop0_mode 

相关章节 机械原点信号(STOP0) 

相关例程 例程 5-1 资源配置 

adt_get_stop0_mode 

指令格式 

adt_get_stop0_mode(int cardno, int axis, int *enable, int *logic, int *admode) 

指令描述 

获取控制卡当前轴机械原点信号(STOP0)模式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 
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enable 非空 使能标志位   

0:关闭 1:打开 

logic 非空 原点信号有效电平 

0：低电平有效   1：高电平有效 

admode 非空 触发停止模式 

0：减速停止   1：立即停止 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_stop0_mode 

相关章节 机械原点信号(STOP0) 

相关例程  

adt_set_stop1_mode 

指令格式 

adt_set_stop1_mode(int cardno, int axis, int enable, int logic, int admode) 

指令描述 

设置控制卡当前轴编码器 Z 相信号(STOP1)模式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enable [0,1] 使能标志位   

0:关闭 1:打开 

logic [0,1] 编码器 Z 相信号有效电平 

0：低电平有效   1：高电平有效 

admode [0,1] 触发停止模式 

0：减速停止   1：立即停止 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_get_stop1_mode 
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相关章节 编码器 Z 相信号(STOP1) 

相关例程 例程 5-1 资源配置 

adt_get_stop1_mode 

指令格式 

adt_get_stop1_mode(int cardno, int axis, int *enable, int *logic, int *admode) 

指令描述 

获取控制卡当前轴编码器 Z 相信号(STOP1)模式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enable 非空 使能标志位  0:关闭 1:打开 

logic 非空 编码器 Z 相信号有效电平 

0：低电平有效   1：高电平有效 

admode 非空 触发停止模式 

0：减速停止   1：立即停止 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_stop1_mode 

相关章节 编码器 Z 相信号(STOP1) 

相关例程  

adt_set_limit_mode 

指令格式 

adt_set_limit_mode(int cardno, int axis, int pel_enable, int mel_enable, int logic) 

指令描述 

设置控制卡当前轴硬件限位信号模式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 
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axis [1-MAXAXIS] 轴号 

pel_enable [0,1] 硬件正限位是否启用 

0：禁用    1：启用 

mel_enable [0,1] 硬件负限位是否启用 

0：禁用    1：启用 

logic [0,1] 有效电平 

0：低电平有效   1：高电平有效 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_get_limit_mode 

相关章节 硬件限位信号(LMT+/LMT-) 

相关例程 例程 5-1 资源配置 

adt_get_limit_mode 

指令格式 

adt_get_limit_mode(int cardno, int axis, int *pel_enable, int *mel_enable, int *logic) 

指令描述 

获取控制卡当前轴硬件限位信号模式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

pel_enable 非空 硬件正限位是否已启用 

0：禁用    1：启用 

mel_enable 非空 硬件负限位是否启用 

0：禁用    1：启用 

logic 非空 有效电平 

0：低电平有效   1：高电平有效 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 
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相关指令 adt_set_limit_mode 

相关章节 硬件限位信号(LMT+/LMT-) 

相关例程  

adt_set_softlimit_mode 

指令格式 

 adt_set_softlimit_mode(int cardno, int axis, int enable, doubleppos, doublenpos, int 

admode) 

指令描述 

设置当前轴软件限位功能工作模式 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enable [0, 1] 

 

软件限位功能是否启用 

0：禁用  1：启用 

ppos  软件正限位位置 

npos  软件负限位位置 

admode [0, 1] 触发时停止模式 

0：减速停止   1：立即停止 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_get_softlimit_mode 

相关章节 软件限位 

相关例程 例程 5-1 资源配置 

adt_get_softlimit_mode 

指令格式 

 adt_get_softlimit_mode(int cardno, int axis, int *enable,  double *ppos,  double 

*npos, int *admode) 

指令描述 
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获取当前轴软件限位功能工作模式 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enable 非空 

 

软件限位功能是否已启用 

0：禁用  1：启用 

ppos 非空 软件正限位位置 

npos 非空 软件负限位位置 

admode 非空 触发时停止模式 

0：减速停止   1：立即停止 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_softlimit_mode 

相关章节 软件限位 

相关例程  

adt_set_axis_emg_mode 

指令格式 

adt_set_axis_emg_mode(int cardno, int axis, int enable, int logic) 

指令描述 

1. 设置轴急停信号模式 

2. 需要调用 adt_set_axis_io_map 配置急停信号后有效 

3. 轴急停信号启用后，当信号有效时，当进行点位运动时，停止只有当前轴停止，当进行

插补运动时停止插补组内所有轴 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enable [0,1] 是否启用 0：禁用    1：启用 

logic [0,1] 有效电平 
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0：低电平有效   1：高电平有效 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_axis_io_map 

adt_get_stopdata 

相关章节 单轴急停信号 

相关例程  

adt_get_axis_emg_mode 

指令格式 

adt_get_axis_emg_mode(int cardno, int axis, int *enable, int *logic) 

指令描述 

获取轴急停信号模式 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enable [0,1] 是否启用 0：禁用    1：启用 

logic [0,1] 有效电平 

0：低电平有效   1：高电平有效 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_axis_emg_mode 

相关章节 单轴急停信号 

相关例程  

adt_set_axis_alarm_mode 

指令格式 

adt_set_axis_alarm_mode (int cardno, int axis, int enable, int logic) 

指令描述 
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1. 设置轴报警模式 

2. 轴急停信号启用后，当信号有效时，当进行点位运动时，停止只有当前轴停止，当进行

插补运动时停止插补组内所有轴 

3. 需要调用 adt_reset_card 复位，清除报警 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enable [0,1] 是否启用 0：禁用    1：启用 

logic [0,1] 有效电平 

0：低电平有效   1：高电平有效 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_reset_card 

相关章节 伺服报警模式 

相关例程  

adt_get_axis_alarm_mode 

指令格式 

adt_get_axis_alarm_mode (int cardno, int axis, int *enable, int *logic) 

指令描述 

获取轴急停信号模式 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enable [0,1] 是否启用 0：禁用    1：启用 

logic [0,1] 有效电平 

0：低电平有效   1：高电平有效 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 
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指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_axis_emg_mode 

相关章节 伺服报警模式 

相关例程  

adt_set_hardlimit_mode 

指令格式 

adt_set_hardlimit_mode(int cardno, int axis, int mode, int enable, int logic, int 

admode) 

指令描述 

1. 设置硬件输入信号模式 

2. 正负限位只支持立即停止模式；默认信号无效 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

mode [0-6] 模式    

0：正限位 

1：负限位 

2：机械原点 

3: 伺服 Z 相 

4：系统急停 

5：轴报警 

6：轴急停 

enable [0,1] 是否启用 0：禁用    1：启用 

logic [0,1] 有效电平 

0：低电平有效   1：高电平有效 

admode [0,1] 有效电平触发时的停止模式  

0：减速停止； 1：立即停止 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 
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相关指令 adt_reset_card 

相关章节  

相关例程  

adt_get_hardlimit_mode 

指令格式 

adt_get_hardlimit_mode(int cardno, int axis, int mode, int *enable, int *logic, int 

*admode) 

指令描述 

获取轴急停信号模式 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

mode [0-6] 模式    

0：正限位 

1：负限位 

2：机械原点 

3: 伺服 Z 相 

4：系统急停 

5：轴报警 

6：轴急停 

enable [0,1] 是否启用 0：禁用    1：启用 

logic [0,1] 有效电平 

0：低电平有效   1：高电平有效 

admode [0,1] 有效电平触发时的停止模式  

0：减速停止； 1：立即停止 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_axis_emg_mode 

相关章节  
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相关例程  

adt_set_axis_io_map 

指令格式 

adt_set_axis_io_map(int cardno, int axis, intmode, intboard, intport) 

指令描述 

自定义控制卡可用轴硬件信号映射，通常情况下采用默认配置，默认以丝印为准 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

mode [0-4] 

 

硬件信号标识 

0：正限位   

1：负限位 

2：原点信号(STOP0) 

3：编码器 Z 相信号(STOP1) 

4：硬件停止信号 

board 0 备用 

port [0,59] 新的映射端口号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_get_axis_io_map 

指令格式 

 adt_get_axis_io_map(int cardno, int axis, intmode, int *board, int *port) 

指令描述 

获取控制卡可用轴硬件信号映射。通常情况下保留默认配置，以丝印为准 

参数说明 
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名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

mode [0-4] 

 

硬件信号标识 

0：正限位    

1：负限位 

2：原点信号(STOP0) 

3：编码器 Z 相信号(STOP1) 

4：硬件停止信号 

board 非空 备用 

port 非空 新的映射端口号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_set_axis_band 

指令格式 

adt_set_axis_band(int cardno, int axis, int enable, long band, long time) 

指令描述 

1. 电机到位检测，设置轴到位误差带 

2. 运动规划停止后，逻辑位置和实际位置的误差小于设定误差带，并且在误差带内保持设

定时间后，轴状态(adt_get_axis_status_ex)Bit8 置起到位标志。 

3. 注意使用 adt_set_encoder_scale 设置控制器同步伺服的电子齿轮比; 

4. 注意保证编码器位置和规划位置，方向相同; 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enable [0-4] 使能标志位   0:关闭      1:打开 
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band >= 0 误差带大小  单位:pulse 

time >0 误差带保持时间; 单位:指令周期,最小为 1 个指

令周期 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_encoder_scale 

adt_get_axis_status_ex 

adt_get_axis_band 

相关章节 轴到位检测 

相关例程  

adt_get_axis_band 

指令格式 

adt_get_axis_band(int cardno, int axis, int *enable, long *band, long *time) 

指令描述 

获取轴到位误差带 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enable [0-4] 使能标志位   0:关闭      1:打开 

band >= 0 误差带大小  单位:pulse 

time >0 误差带保持时间; 单位:指令周期,最小为 1 个指

令周期 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_axis_band 

相关章节 轴到位检测 

相关例程  
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adt_set_axis_pos_error 

指令格式 

adt_set_axis_pos_error(int cardno, int axis, int enable, int pulse, int mode) 

指令描述 

1. 设置轴最大跟随误差限制 

2. 打开后，伺服跟随滞后脉冲数大于设置的限制值时，会根据设置 mode 模式限制轴运

动功能,，轴状态(adt_get_axis_status_ex)Bit9 给出提示。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enable [0-4] 使能标志位   0:关闭      1:打开 

pulse >= 0 跟随误差脉冲数  单位:pulse 

mode [0-2] 0-减速停止； 1-立即停止； 2-不限制轴运动

功能 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_get_axis_status_ex 

相关章节 轴最大误差限制 

相关例程  

adt_set_follow_axis 

指令格式 

 adt_set_follow_axis(int cardno, intslave, intmaster) 

指令描述 

设置轴跟随驱动模式(开环龙门双驱)。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

slave [1-MAXAXIS] 从轴号 

master 控制卡 --[0-6]/[0-8] 主轴号，0 表示取消跟随 
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返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令  

相关章节 龙门双驱 

相关例程 例程 5-2 龙门双驱 

adt_set_pos_variable_loop 

指令格式 

 adt_set_pos_variable_loop(int cardno, int axis, int enable, long pos) 

指令描述 

设置逻辑位置可变环功能。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enable [0,1] 逻辑位置可变环功能是否启用 

0：禁用     1：启用 

pos [0,∞) 变环位置 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_get_pos_variable_loop 

相关章节 逻辑变环模式 

相关例程  

adt_get_pos_variable_loop 

指令格式 

 adt_get_pos_variable_loop(int cardno, int axis, int *enable, long *pos) 

指令描述 

获取逻辑位置可变环功能设置。 

参数说明 
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名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enable 非空 逻辑位置可变环功能是否已启用 

0：禁用     1：启用 

pos 非空 变环位置 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_set_pos_variable_loop 

相关章节 逻辑变环模式 

相关例程  

adt_load_basic_config 

指令格式 

adt_load_basic_config(int cardno, char *file_path); 

指令描述 

1. 配置系统参数 

2. 通过读取控制卡调试软件 AdtMotionPro 导出的配置文件，对控制的基础参数配置 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

path  系统配置文件路径 

返回值 

0：表示执行成功  

-1：径不存在 

-2：配置文件中不存在当前卡号的相关配置 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_export_basic_config 

相关章节 资源参数配置文件 

相关例程  
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adt_export_basic_config 

指令格式 

 adt_export_basic_config(char *file_path) 

指令描述 

导出系统参数 

导出识别到的所有卡的参数到配置文件 

参数说明 

名称 范围 说明 

path  系统配置文件路径 

返回值 

0：表示执行成功  

-1：径不存在 

-2：配置文件中不存在当前卡号的相关配置 

指令分类 资源配置类 

相关指令 adt_load_basic_config 

相关章节 资源参数配置文件 

相关例程  
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22.4. 速度规划类 

adt_set_startv 

指令格式 

 adt_set_startv(int cardno, int axis, double speed) 

指令描述 

设置控制卡当前轴驱动起始速度。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

speed 脉冲当量编程模式：

speed*equiv<5M 

脉冲编程模式：speed<5M 

equiv -- 脉冲当量 

驱动起始速度 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_get_startv 

相关章节 基础速度规划 

相关例程 例程 8-1 基础速度规划与定量驱动 

adt_get_startv 

指令格式 

 adt_get_startv(int cardno, int axis, double *speed) 

指令描述 

获取控制卡当前轴驱动起始速度。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 
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axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

speed 非空 驱动起始速度 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_set_startv 

相关章节 基础速度规划 

相关例程  

adt_set_endv 

指令格式 

 adt_set_endv(int cardno, int axis, double speed) 

指令描述 

设置控制卡当前轴驱动终止速度。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

speed 脉冲当量编程模式：

speed*equiv<5M 

脉冲编程模式：speed<5M 

equiv -- 脉冲当量 

驱动终止速度 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_get_endv 

相关章节 基础速度规划 

相关例程 例程 8-1 基础速度规划与定量驱动 
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adt_get_endv 

指令格式 

 adt_get_endv(int cardno, int axis, double *speed) 

指令描述 

获取控制卡当前轴驱动终止速度。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

speed 非空 驱动终止速度 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_set_endv 

相关章节 基础速度规划 

相关例程  

adt_set_maxv 

指令格式 

 adt_set_maxv(int cardno, int axis, double speed) 

指令描述 

设置控制卡当前轴驱动最大速度。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63]] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

speed 脉冲当量编程模式：

speed*equiv<5M 

驱动最大速度 
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脉冲编程模式：speed<5M 

equiv -- 脉冲当量 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_get_maxv 

相关章节 基础速度规划 

相关例程 例程 8-1 基础速度规划与定量驱动 

adt_get_maxv 

指令格式 

 adt_get_maxv(int cardno, int axis,  double *speed) 

指令描述 

获取控制卡当前轴驱动最大速度。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

speed 非空 驱动最大速度 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_set_maxv 

相关章节 基础速度规划 

相关例程  

adt_set_maxv_limit 

指令格式 

 adt_set_maxv_limit (int cardno, int axis, double speed) 

指令描述 
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设置控制卡当前轴驱动限制速度。(仅 RTCP 版本可用） 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63]] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

speed 脉冲当量编程模式：

speed*equiv<5M 

脉冲编程模式：speed<5M 

equiv -- 脉冲当量 

驱动最大速度 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_get_maxv_limit 

指令格式 

 adt_get_maxv_limit (int cardno, int axis, double *speed) 

指令描述 

获取控制卡当前轴驱动限制速度。(仅 RTCP 版本可用） 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

speed 非空 驱动最大速度 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 
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指令分类 速度规划类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_set_acc 

指令格式 

 adt_set_acc(int cardno, int axis, double acc) 

指令描述 

设置控制卡当前轴驱动加速度。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

acc 脉冲当量编程模式：

acc*equiv<100M 

脉冲编程模式：acc<100M 

equiv -- 脉冲当量 

驱动加速度 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_get_acc 

相关章节 基础速度规划 

相关例程 例程 8-1 基础速度规划与定量驱动 

adt_get_acc 

指令格式 

 adt_get_acc(int cardno, int axis,  double *acc) 

指令描述 

获取控制卡当前轴驱动最大速度。 
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参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

acc 非空 驱动加速度 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_set_acc 

相关章节 基础速度规划 

相关例程  

adt_set_dec 

指令格式 

 adt_set_dec(int cardno, int axis, double dec) 

指令描述 

设置控制卡当前轴驱动减速度。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

dec 脉冲当量编程模式：

dec*equiv<100M 

脉冲编程模式：dec<100M 

equiv -- 脉冲当量 

驱动减速度 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 
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相关指令 adt_get_dec 

相关章节 基础速度规划 

相关例程 例程 8-1 基础速度规划与定量驱动 

adt_get_dec 

指令格式 

 adt_get_dec(int cardno, int axis,  double *dec) 

指令描述 

获取控制卡当前轴驱动减速度。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

dec 非空 驱动减速度 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_set_dec 

相关章节 基础速度规划 

相关例程  

adt_set_jerk 

指令格式 

 adt_set_jerk (int cardno, int axis, double jerk) 

指令描述 

设置控制卡当前轴驱动限制速度。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS], 轴号 
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jerk (0 - 100]; 加加速度等级 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_get_jerk 

相关章节  

相关例程  

adt_get_jerk 

指令格式 

 adt_get_jerk (int cardno, int axis，double * jerk) 

指令描述 

获取控制卡当前轴驱动限制速度。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

 

jerk (0 - 100]; 加加速度等级 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_set_jerk 

相关章节  

相关例程  

adt_set_admode 

指令格式 

 adt_set_admode(int cardno, int axis, int mode) 

指令描述 

设置控制卡当前轴加减速模式。 

参数说明 
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名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

mode [0-3] 轴加减速模式 

0：S 型加减速 

1：T 型加减速 

2：EXP 指数型加减速 

3：COS 余弦型加减速 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令  

相关章节 基础速度规划 

相关例程 例程 8-1 基础速度规划与定量驱动 

adt_get_admode 

指令格式 

 adt_get_admode(int cardno, int axis, int *mode) 

指令描述 

获取控制卡当前轴加减速模式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

mode 非空 轴加减速模式 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 
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相关指令 adt_set_admode 

相关章节 基础速度规划 

相关例程 例程 8-1 基础速度规划与定量驱动 

adt_set_smooth_time 

指令格式 

adt_set_smooth_time(int cardno, int axis, double time) 

指令描述 

1. 设置轴运动平滑时间 

2. 默认 0ms,平滑时间越大，加减速过程越平稳 

3. 只对 T 型加减速有效，在 T 型规划基础上运动时间会增加一个平滑时间 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

time [0-50] 平滑时间，单位:ms 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_get_smooth_time 

相关章节  

相关例程  

adt_get_smooth_time 

指令格式 

 adt_get_smooth_time(int cardno, int axis, double *time) 

指令描述 

获取轴运动平滑时间。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 
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time [0-50] 平滑时间，单位:ms 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_set_smooth_time 

相关章节  

相关例程  

adt_set_axis_move_para_unit 

指令格式 

adt_set_axis_move_para_unit(int cardno, int axis, int admode, double strv, double 

maxv, double acc, double dec) 

指令描述 

设置单轴速度参数 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

admode [0-3] 轴加减速模式 

0：S 型加减速 

1：T 型加减速 

2：EXP 指数型加减速 

3：COS 余弦型加减速 

strv 脉冲当量编程模式：

speed*equiv<5M 

脉冲编程模式：speed<5M 

equiv -- 脉冲当量 

驱动起始速度 

maxv 脉冲当量编程模式：

speed*equiv<5M 

脉冲编程模式：speed<5M 

equiv -- 脉冲当量 

驱动最大速度 
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acc 脉冲当量编程模式：

acc*equiv<100M 

脉冲编程模式：acc<100M 

equiv -- 脉冲当量 

驱动加速度 

dec 脉冲当量编程模式：

dec*equiv<100M 

脉冲编程模式：dec<100M 

equiv -- 脉冲当量 

驱动减速度 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_set_rate 

指令格式 

 adt_set_rate(int cardno, int axis, double rate) 

指令描述 

设置控制卡当前轴速度倍率。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

rate [0-2.0] 驱动速度倍率 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_get_rate 

相关章节 速度倍率 
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相关例程 例程 8-2 速度倍率变速与连续驱动 

adt_get_rate 

指令格式 

 adt_get_rate(int cardno, int axis,  double *rate) 

指令描述 

获取控制卡当前轴速度倍率。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

rate 非空 驱动速度倍率 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 速度规划类 

相关指令 adt_set_rate 

相关章节 速度倍率 

相关例程  
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22.5. 轴状态监视与控制类 

adt_set_axis_enable 

指令格式 

adt_set_axis_enable(int cardno, int axis, int enbale) 

指令描述 

控制输出，使能伺服电机 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enbale [0,1] 0：关闭使能，1：打开使能; 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令  

相关章节 伺服使能 

相关例程  

adt_get_axis_enable 

指令格式 

adt_get_axis_enable(int cardno, int axis, int *enbale) 

指令描述 

获取伺服使能状态 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

enbale [0,1] 0：关闭使能，1：打开使能; 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 
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相关指令  

相关章节 伺服使能 

相关例程  

adt_get_speed 

指令格式 

 adt_get_speed(int cardno, int axis,  double *speed) 

指令描述 

获取控制卡当前轴当前驱动速度。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

speed 非空 当前驱动速度 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令  

相关章节 轴规划速度 

相关例程  

adt_get_encoder_speed 

指令格式 

 adt_get_encoder_speed (int cardno, int axis,  double *speed) 

指令描述 

获取当前轴编码器反馈速度 

如果设置了编码器分频输出，获取的是分频后的速度 

这里是计算的编码器反馈速度，不是直接获取伺服反馈速度值 

参数说明 

名称 范围 说明 
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cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

speed 非空 当前驱动速度 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令  

相关章节 编码器反馈速度 

相关例程  

adt_set_command_pos 

指令格式 

 adt_set_command_pos(int cardno, int axis, long pos) 

指令描述 

设置控制卡设指定轴当前逻辑位置。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

pos  逻辑位置值 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令 adt_get_command_pos 

相关章节 轴逻辑位置 

相关例程  

adt_get_command_pos 

指令格式 

 adt_get_command_pos(int cardno, int axis, long *pos) 

指令描述 

获取控制卡设指定轴当前逻辑位置。 



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第217页 共314页  

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

pos 非空 逻辑位置值 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令 adt_set_command_pos 

相关章节 轴逻辑位置 

相关例程  

adt_set_actual_pos 

指令格式 

 adt_set_actual_pos(int cardno, int axis, long pos) 

指令描述 

设置控制卡设指定轴当前编码器实际位置。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

pos  编码器位置值 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令 adt_get_actual_pos 

相关章节 轴实际位置 

相关例程  

adt_get_actual_pos 

指令格式 

 adt_get_actual_pos(int cardno, int axis, long *pos) 
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指令描述 

获取控制卡设指定轴当前编码器位置。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

pos 非空 编码器位置值 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令 adt_set_actual_pos 

相关章节 轴实际位置 

相关例程  

adt_get_target_pos_unit 

指令格式 

 adt_get_target_pos_unit(int cardno, int axis, double *pos) 

指令描述 

获取控制卡设指定轴目标位置(单位：mm)，适用于基于脉冲当量编程模式的轴。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

pos 非空 轴目标位置值(mm) 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  
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adt_get_target_pos_pulse 

指令格式 

 adt_get_target_pos_pulse (int cardno, int axis, long*pos) 

指令描述 

1. 获取控制卡设指定轴目标位置 

2. 目标位置即所有已下发的运动指令执行完毕后，得到的机床绝对坐标 

3. 该函数不能无间隔频繁调用，否则会降低跑运动库 CPU 的效率 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

pos 非空 轴目标位置值(pulse) 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_get_axis_status_ex 

指令格式 

 adt_get_axis_status_ex (int cardno, int axis, int *status) 

指令描述 

获取轴状态信息 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

status 非空 当前轴状态，按位表示 1：表示当前状态有效 

bit0--运动   bit1--暂停  bit2--正限位  bit3--负限位 

bit4--原点限位 bit5--Z 相限位 bit6--软正限位  
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bit7--软负限位 bit8--到位标志    bit9--超差标志    

bit10--伺服报警    bit11--单轴急停 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令  

相关章节 轴运行状态 

相关例程  

adt_clear_axis_status 

指令格式 

 adt_clear_axis_status (int cardno, int axis) 

指令描述 

清除轴状态 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_get_axis_status 

指令格式 

 adt_get_axis_status(int cardno, int axis, int *status) 

指令描述 

获取控制卡指定轴驱动状态，可以是实体轴，也可以是插补轴。 

参数说明 

名称 范围 说明 
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cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [0-MAXAXIS],[62,63] 轴号 

0：表示获取所有轴运动状态 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

status 非空 轴驱动状态 

0: 轴停止， 

1: 轴运动, 

2: 轴暂停(轴运动停止，但没有到达目标位

置，一般是由于倍率设置为 0) 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_get_stopdata 

指令格式 

 adt_get_stopdata(int cardno, int axis, int *value) 

指令描述 

获取控制卡指定轴停止信息。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

value 非空 停止信息，0: 正常停止；非 0 信号触发停止 

bit0==1 代表 正限位触发停止 

bit1==1 代表 负限位触发停止 

bit2==1 代表 原点信号触发停止 

bit3==1 代表 编码器 Z 相信号触发停止 

bit4==1 代表 外部急停信号触发停止 
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bit5==1 代表 软件正限位触发停止 

bit6==1 代表 软件负限位触发停止 

bit7==1 代表 伺服报警触发停止 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_get_all_axis_move_status 

指令格式 

adt_get_all_axis_move_status(int cardno, unsigned int *status) 

指令描述 

获取所有轴运动状态。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

status  按位表示 bit0-11 表示,轴 1-MAXAXIS;  0:停

止, 1:运动规划中 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令  

相关章节 轴运动状态 

相关例程  

adt_get_all_axis_reach_status 

指令格式 

adt_get_all_axis_reach_status(int cardno, unsigned int *status) 

指令描述 

获取所有轴到位状态。 
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参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

status 非空 按位表示 bit0-11 表示,轴 1-MAXAXIS; 0:没有

到位, 1:到位; 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令  

相关章节 轴运动状态 

相关例程  

adt_get_axis_io_status 

指令格式 

adt_get_axis_io_status(int cardno, int axis, int *status) 

指令描述 

获取轴绑定 IO 状态 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

value 非空 bit0:正限位信号;    bit1:负限位信号;   bit2:

原点信号;  bit3:急停信号 

bit4:伺服报警信号;  bit5:Z 相信号;      

bit6:A 相信号;   bit7:B 相信号; 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令  

相关章节 轴绑定的 IO 状态 

相关例程  
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adt_read_input_arrive 

指令格式 

adt_read_input_arrive(int cardno, int *status) 

指令描述 

读取伺服电机到位信号状态(需要硬件接线) 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

status 非空 到位信号状态，按位表示，bit0-11 对应轴 1-

12；0:低电平， 1:高电平 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 轴状态与监视控制类 

相关指令  

相关章节 轴运动状态 

相关例程  
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22.6. 点位运动控制类 

adt_set_axis_stop 

指令格式 

 adt_set_axis_stop(int cardno, int axis, int admode) 

指令描述 

1. 停止指定轴的驱动，可以是实体轴，也可以是插补轴，可以指定停止模式。 

2. 如果停止的单轴参与插补运动，则会停止整个插补组运动； 

3. 注意插补暂停状态，adt_get_axis_status 获取单轴状态为运动规划到位； 

4. 插补暂停状态下，停单轴不可以清除插补数据，需要调用插补轴停止 

5. 插补运动停止，暂停，恢复控制，推荐使用 adt_set_inp_stop 函数 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [0-8],[62,63] 轴号 

0：所有轴 

[1-MAXAXIS]：单轴 

[62,63]：插补轴 

admode [0,1] 轴停止模式 

0：减速停止    

1：立即停止 

2:暂停;(只对插补轴有效,推荐使用

adt_set_inp_stop)  

暂停恢复;(只对插补轴有效,推荐使用

adt_set_inp_stop) 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 点位运动控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  
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adt_continue_move 

指令格式 

 adt_continue_move(int cardno, int axis, int dir) 

指令描述 

单轴持续驱动。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

dir [0, 1] 驱动方向 0：正向  1：负向 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 点位运动控制类 

相关指令  

相关章节 连续驱动 

相关例程 例程 8-2 速度倍率变速与连续驱动 

例程 8-3 目标速度变速与连续驱动 

adt_pmove_pulse 

指令格式 

 adt_pmove_pulse(int cardno, int axis, long pos, int PosType) 

指令描述 

基于脉冲编程模式的单轴定量驱动。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

pos  目标位置(mm) 

PosType [0, 1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 
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指令分类 点位运动控制类 

相关指令 adt_pmove_unit 

相关章节 定量驱动 

相关例程 例程 8-1 基础速度规划与定量驱动 

adt_pmove_unit 

指令格式 

 adt_pmove_unit(int cardno, int axis, double pos, int PosType) 

指令描述 

基于脉冲当量编程模式的单轴定量驱动。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

pos  目标位置(mm) 

PosType [0, 1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 点位运动控制类 

相关指令 adt_pmove_pulse 

相关章节 定量驱动 

相关例程 例程 8-1 基础速度规划与定量驱动 

adt_change_pmove_pos 

指令格式 

 adt_change_pmove_pos (int cardno, int axis, double pos, int PosType) 

指令描述 

运动中改变点位运动目标位置。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 
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axis [1-MAXAXIS] 轴号 

pos  目标位置(unit) 

PosType [0, 1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 点位运动控制类 

相关指令 adt_pmove_pulse 

相关章节  

相关例程  

adt_change_pmove_pos_unit 

指令格式 

adt_change_pmove_pos_unit (int cardno, int axis, double pos) 

指令描述 

运动中改变点位运动目标位置。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

pos  目标位置(mm) 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 点位运动控制类 

相关指令 adt_pmove_pulse 

相关章节  

相关例程  

adt_multi_pmove_unit 

指令格式 

adt_multi_pmove_unit(int cardno, int AxisNum, int AxisList[], double PosList[], int 

PosType) 
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指令描述 

基于当量编程模式的多轴定量驱动。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

AxisNum [1-MAXAXIS] 运动轴数 

AxisList  轴号列表 

PosList  目标位置，单位(mm) 

PosType [0, 1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 点位运动控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_pmove_integrate 

指令格式 

adt_pmove_integrate(int cardno, int axis, double strv, double maxv, double acc, 

double dec, double jerk, double pos, int PosType) 

指令描述 

PTP 点位运动，集成运动参数。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

strv  起步速度 

maxv  运行速度 

acc  加速度 

dec  减速度 

jerk (0,100] 加加速度等级 
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pos  目标位置(mm) 

PosType [0, 1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 点位运动控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_multi_pmove_integrate 

指令格式 

adt_multi_pmove_integrate(int cardno, int AxisNum, int AxisList[], double strv[], 

double maxv[], double acc[], double dec[], double jerk[], double PosList[], int 

PosType) 

指令描述 

PTP 点位运动，多轴集成运动参数。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

AxisNum [1-MAXAXIS] 运动轴数 

AxisList  轴号列表 

strv  起步速度 

maxv  运行速度 

acc  加速度 

dec  减速度 

jerk (0,100] 加加速度等级 

PosList  目标位置(mm) 

PosType [0, 1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 
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指令分类 点位运动控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

 

adt_pmove_soft_landing 

指令格式 

adt_pmove_soft_landing(int cardno, int axis, double strv, double maxv, double acc, 

double dec, double stopv, double pos, double buffdist, int PosType) 

指令描述 

PTP 点位运动(软着陆) 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

strv  起步速度 

maxv  运行速度 

acc  加速度 

dec  减速度 

stopv  停止缓冲速度 

pos  目标位置(mm) 

buffdist  低速缓冲距离，单位(mm) 

PosType [0, 1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 点位运动控制类 

相关指令  

相关章节 软着陆点位运动 

相关例程 例程 8-4 软着陆点位运动 
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adt_fifo_pmove 

指令格式 

adt_fifo_pmove(int cardno, int axis, double strv, double maxv, double endv, double 

pos, int PosType) 

指令描述 

缓存式单轴 PTP 运动。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

strv  起步速度 

maxv  运行速度 

endv  结束速度 

pos  目标位置(mm) 

PosType [0, 1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 点位运动控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_fifo_pmove_speed 

指令格式 

adt_fifo_pmove_speed(int cardno, int axis, double pos, double speed, int PosType) 

指令描述 

1. 缓存定速运动 

2. 无加减速的匀速点位运动 

3. 注意相邻的相两运动的速度不要跨度过大，否则将导致速度跳跃，机械抖动 

参数说明 

名称 范围 说明 
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cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

pos  目标位置(mm) 

speed  运行速度 

PosType [0, 1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 点位运动控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  
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22.7. 插补运动控制类 

adt_set_inp_coordinate 

指令格式 

adt_set_inp_coordinate(int cardno, int InpAxis, int dim, int axislist[]) 

指令描述 

1. 创建插补坐标系 

2. 如果两个坐标系有物理轴号复用，先取消占用的插补组，再添加到新的插补组 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

dim [0 - 8] 插补轴数,最多支持 8 轴插补，dim=0，取消插补

坐标系 

axislist  实际物理轴列表 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令  

相关章节 创建插补坐标系 

相关例程 例程 9-1 直线插补 

例程 9-2 二维圆弧插补 

adt_set_inp_stop 

指令格式 

adt_set_inp_stop(int cardno, int InpAxis, int mode) 

指令描述 

1. 设置插补组停止 

2. 插补暂停后，可以单轴运动； 

3. 插补暂停恢复，插补各轴需要先回到暂停位置，再进行暂停恢复 

4. 可使用 adt_get_inp_pause_pos 获取最后一次插补暂停位置 

参数说明 

名称 范围 说明 
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cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

mode [0 - 3] 0:减速停止; 1:立即停止; 2:暂停; 3:暂停恢复; 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令 adt_get_inp_pause_pos 

相关章节  

相关例程  

adt_get_inp_pause_pos 

指令格式 

adt_get_inp_pause_pos(int cardno, int InpAxis, long pos[]) 

指令描述 

1. 获取插补坐标系各轴暂停位置 

2. 插补暂停位置只保存最后一次暂停位置； 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

pos  坐标系各轴暂停位置, 

注意 pos 数组长度为建立坐标系轴数 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令 adt_set_inp_stop 

相关章节  

相关例程  

adt_get_inp_target_pos 

指令格式 

adt_get_inp_target_pos(int cardno, int InpAxis, double pos[]) 
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指令描述 

1. 获取插补坐标系各轴目标位置 

2. 插补暂停位置只保存最后一次暂停位置； 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

pos  坐标系各轴目标位置 

注意 pos 数组长度为建立坐标系轴数 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_get_inp_fifo_len 

指令格式 

 adt_get_inp_fifo_len(int cardno, int InpAxis, int *len) 

指令描述 

获取指定插补轴缓存插补余量 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

len 非空 缓存插补余量 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令  

相关章节 缓存插补 

相关例程 例程 9-3 缓存插补 
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adt_get_inp_index 

指令格式 

 adt_get_inp_index(int cardno, int InpAxis, int *index) 

指令描述 

获取最新触发的缓存插补指令索引。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

Index 非空 最新触发的缓存插补指令索引 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

 

adt_inp_move_pulse 

指令格式 

 adt_inp_move_pulse(int cardno, int InpAxis, int index, intaxs_count, intaxs_list[], 

longpos_list[], intmode) 

指令描述 

基于脉冲编程模式的可缓存式多轴直线插补 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

index 0 索引信息，用于标识本次运动信息，一般设置

为 0 即可 

axs_count [1-MAXAXIS] 参与直线插补轴数 

axs_list 非空 参与直线插补的轴号列表 
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数组尺寸须大于等于 axs_count 

pos_list 非空 参与直线插补的轴目标位置列表 

数组尺寸须大于等于 axs_count 

mode [0, 1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令 adt_inp_move_unit 

相关章节 直线插补 

相关例程 例程 9-1 直线插补 

adt_inp_move_unit 

指令格式 

 adt_inp_move_unit(int cardno, int InpAxis, int index, intaxs_count, intaxs_list[], 

doublepos_list[], intmode) 

指令描述 

基于脉冲当量编程模式的可缓存式多轴直线插补 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

index 0 索引信息，用于标识本次运动信息，一般设置

为 0 即可 

axs_count [1-MAXAXIS] 参与直线插补轴数 

axs_list 非空 参与直线插补的轴号列表, 数组尺寸须大于等

于 axs_count 

pos_list 非空 参与直线插补的轴目标位置列表, 数组尺寸须

大于等于 axs_count 

mode [0, 1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 
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0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令 adt_inp_move_pulse 

相关章节 直线插补 

相关例程 例程 9-1 直线插补 

adt_inp_pv_move_pulse 

指令格式 

adt_inp_pv_move_pulse(int cardno, int InpAxis, int index, int AxisNum, int AxisList[], 

long PosList[], long speed, int PosType) 

指令描述 

基于脉冲编程模式的缓存式多轴 PV 模式插补 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

index 0 索引信息，用于标识本次运动信息，一般设置

为 0 即可 

AxisNum [1-MAXAXIS] 参与直线插补轴数 

AxisList 非空 参与直线插补的轴号列表 

数组尺寸须大于等于 axs_count 

PosList 非空 参与直线插补的轴目标位置列表 

数组尺寸须大于等于 axs_count 

speed 非空 本段位置的运行速度 

PosType [0, 1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  
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adt_inp_pv_move_unit 

指令格式 

adt_inp_pv_move_unit(int cardno, int InpAxis, int index, int AxisNum, int AxisList[], 

double PosList[], double speed, int PosType) 

指令描述 

基于脉冲当量编程模式的缓存式多轴 PV 模式插补 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

index 0 索引信息，用于标识本次运动信息，一般设置

为 0 即可 

AxisNum [1-MAXAXIS] 参与直线插补轴数 

AxisList 非空 参与直线插补的轴号列表 

数组尺寸须大于等于 axs_count 

PosList 非空 参与直线插补的轴目标位置列表 

数组尺寸须大于等于 axs_count 

speed 非空 本段位置的运行速度 

PosType [0, 1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令 adt_inp_move_pulse 

相关章节  

相关例程  

adt_inp_arc2_unit 

指令格式 

 adt_inp_arc2_unit(int cardno, int InpAxis, int index, intaxs_list[2], doublepos_list[2], 

doublectr_list[2], intdir, intmode) 

指令描述 
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基于脉冲当量编程模式的可缓存式平面圆弧插补 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

index 0 索引信息，用于标识本次运动信息，一般设置为 0

即可 

axs_list 非空 参与平面圆弧插补的轴号列表, 数组尺寸须大于等

于 2 

pos_list 非空 参与平面圆弧插补的轴目标位置列表, 数组尺寸须

大于等于 2 

ctr_list 非空 参与平面圆弧插补的轴圆心位置列表, 数组尺寸须

大于等于 2 

dir [0,1] 平面圆弧插补方向 0：逆时针  1：顺时针 

mode [0,1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令  

相关章节 二维圆弧插补 

相关例程 例程 9-2 二维圆弧插补 

adt_inp_arc3_unit 

指令格式 

 adt_inp_arc3_unit(int cardno, int InpAxis, int index, intaxs_list[3], doublepos2_list[3], 

doublepos3_list[3], intdir, intmode) 

指令描述 

基于脉冲当量编程模式的可缓存式球面圆弧插补 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 
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InpAxis [62,63] 插补轴号 

index 0 索引信息，用于标识本次运动信息，一般设置为 0

即可 

axs_list 非空 参与球面圆弧插补的轴号列表, 数组尺寸须大于等

于 3 

pos2_list 非空 参与球面圆弧插补的圆弧上第二点轴目标位置列

表, 数组尺寸须大于等于 3 

pos3_list 非空 参与球面圆弧插补的圆弧上第三点轴目标位置列

表, 数组尺寸须大于等于 3 

dir [0,1] 球面圆弧类型  0：半圆  1：整圆 

mode [0,1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令  

相关章节 三维圆弧插补 

相关例程  

adt_inp_helix2_unit 

指令格式 

adt_inp_helix2_unit(int cardno, int InpAxis, int index, int AxisList[4], double 

TargetPos[4], double CenterPos[2], int dir, int PosType) 

指令描述 

任意两轴圆弧插补；二轴跟随 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

index 0 索引信息，用于标识本次运动信息，一般设置为 0

即可 
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AxisList 非空 AxisList[0],AxisList[1] 为平面圆弧插补坐标系内

轴号； 

AxisList[2],AxisList[3] 为随动轴坐标系内轴号；

如果为 0 则表示不跟随 

TargetPos 非空 TargetPos[0],TargetPos[1]为圆弧的目标点坐标;  

单位:unit 

TargetPos[2],TargetPos[3]为随动轴的目标点坐

标;单位:unit 

CenterPos 非空 圆心坐标; 单位:unit 

dir [0,1] 圆弧方向  0：逆时针  1：顺时针 

PosType [0,1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_inp_helix3_unit 

指令格式 

adt_inp_helix3_unit(int cardno, int InpAxis, int index, int AxisList[5], double 

Pos2List[3], double Pos3List[5], int ArcFlag, int PosType) 

指令描述 

任意三轴圆弧插补；二轴跟随 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

index 0 索引信息，用于标识本次运动信息，一般设置为 0

即可 
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AxisList 非空 AxisList[0],AxisList[1],AxisList[2]为空间圆弧插补

坐标系内轴号； 

AxisList[4],AxisList[5]为跟随轴坐标系内轴号；如

果为 0 则表示不跟随 

Pos3List 非空 Pos3List[0],Pos3List[1],Pos3List[2]为空间圆弧的

第三点坐标；单位:unit 

Pos3List[3],Pos3List[4]是随动轴的目标点坐标；

单位:unit 

CenterPos 非空 圆心坐标; 单位:unit 

ArcFlag [0,1] 球面圆弧类型  0：半圆  1：整圆 

PosType [0,1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_set_arc_speed_clamp_unit 

指令格式 

 adt_set_arc_speed_clamp_unit(int cardno, int InpAxis, double radius, double speed) 

指令描述 

1. 设置控制卡插补轴拐角圆弧速度约束。 

2. 该函数会在平面圆弧或空间圆弧插补中生效，若调用了该条函数，若实际半径小于半径

系数，越小则圆弧速度被限制得越小； 

3. 若实际半径大于半径系数，越大则圆弧速度受到的约束放宽。当实际径与半径系数相

等，则圆弧的最大速度与速度系数相等。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 
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radius [0.001, ∞) 半径系数，默认 10mm 

speed [0.01, 5000] 速度系数，默认 100mm/s 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令  

相关章节 圆弧插补速度约束 

相关例程 例程 9-5 圆弧插补速度约束 

adt_set_corner_speed_smooth_level 

指令格式 

 adt_set_corner_speed_smooth_level(int cardno, int axis, int level) 

指令描述 

1. 设置控制卡当前轴拐角加速度平滑等级。 

2. 该函数设置的值会在启用速度前瞻后生效。 

3. 增大拐角速度的平滑等级会提高机床整体的加工效率与运动稳定性，但是也会引起拐角

处单轴较大的启停速度。 

4. 对应负载较大(较重)的轴，建议适当调低平滑等级，防止失步或者跟随滞后。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

level [1-100] 轴拐角速度平滑系数，默认平滑系数为 50 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令  

相关章节 拐角加速度平滑等级 

相关例程  

adt_set_speed_pretreat_mode 

指令格式 
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 adt_set_speed_pretreat_mode(int cardno, int InpAxis, int enable) 

指令描述 

1. 设置控制卡插补轴速度前瞻功能，开启缓存插补模式。 

2. 多条小线段插补运动时，启用速度预处理，保证运动速度平滑连续 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

enable [0,1] 速度前瞻功能标识 

0：禁用      1：开启 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令  

相关章节 速度前瞻 

相关例程 例程 9-4 速度前瞻 
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adt_set_speed_pretreat_smooth 

指令格式 

adt_set_speed_pretreat_smooth(int cardno, int InpAxis, double time) 

指令描述 

1. 速度前瞻平滑时间 

2. 兼容功能 adt_set_smooth_time 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63] 插补轴号 

enable [0,1] 速度前瞻功能标识 

0：禁用      1：开启 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 插补运动控制类 

相关指令 adt_set_smooth_time 

相关章节  

相关例程  
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22.8. PT 运动控制类 

adt_set_pt_mode 

指令格式 

adt_set_pt_mode(int cardno, int axis, int mode = 0) 

指令描述 

设置 PT FIFO 模式 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

mode [0,1] 0:静态,不清除 FIFO 数据 

1:动态,执行后清除 FIFO 数据 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 PT 运动控制类 

相关指令  

相关章节 PT 运动 

相关例程 例程 10-1 PT 静态 FIFO 

例程 10-2 PT 动态 FIFO 

adt_set_pt_data 

指令格式 

adt_set_pt_data(int cardno,  int axis, double pos, int time, int type) 

指令描述 

1. 发送 PT 数据（单个数据） 

2. 需要先调用 adt_set_pt_mode 设置 PT 模式，初始化 PT 运动参数 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

pos  位置, 单位 mm,相对量，本段位置 
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time  时间，单位 ms,相对量，本段时间 

type  0. 普通段，两段直线首末速度相等，默认为该

类型 

1. 匀速段 

2. 减速段(速度减到 0) 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 PT 运动控制类 

相关指令 adt_set_pt_mode 

相关章节 PT 运动 

相关例程 例程 10-1 PT 静态 FIFO 

例程 10-2 PT 动态 FIFO 

adt_set_pt_table 

指令格式 

adt_set_pt_table(int cardno, int axis, int count, double pos[], int time[], int type[]) 

指令描述 

1. 发送 PT 数据（多个数据） 

2. 需要先调用 adt_set_pt_mode 设置 PT 模式，初始化 PT 运动参数 

3. 注意数组大小应于 count 相等 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

count [1-1000) PT 数据段个数,范围 

pos  位置, 单位 mm,相对量 

time  时间，单位 ms,相对量 

type  0. 普通段，两段直线首末速度相等，默认为该

类型 

1. 匀速段 

2. 减速段(速度减到 0) 

返回值 
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0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 PT 运动控制类 

相关指令 adt_set_pt_mode 

相关章节 PT 运动 

相关例程 例程 10-1 PT 静态 FIFO 

例程 10-2 PT 动态 FIFO 

adt_clr_pt_data 

指令格式 

adt_clr_pt_data(int cardno, int axis); 

指令描述 

清空 PT 缓存 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 PT 运动控制类 

相关指令  

相关章节 PT 运动 

相关例程 例程 10-1 PT 静态 FIFO 

例程 10-2 PT 动态 FIFO 

adt_get_pt_space 

指令格式 

adt_get_pt_space(int cardno, int axis, int *space) 

指令描述 

1. 获取 PT 缓冲区剩余段数 

2. PT 最大缓存 1000 段数据，下发 PT 数据前，注意查询缓存区大小 

参数说明 

名称 范围 说明 
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cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

space  PT 剩余缓存区大小 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 PT 运动控制类 

相关指令  

相关章节 PT 运动 

相关例程 例程 10-1 PT 静态 FIFO 

例程 10-2 PT 动态 FIFO 

adt_get_pt_index 

指令格式 

adt_get_pt_index(int cardno, int axis, int *index) 

指令描述 

获取当前执行 PT 数据段索引 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

index [1-1000] 当前执行 PT 数据段索引 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 PT 运动控制类 

相关指令  

相关章节 PT 运动 

相关例程 例程 10-1 PT 静态 FIFO 

例程 10-2 PT 动态 FIFO 

adt_set_pt_loop 

指令格式 

adt_set_pt_loop(int cardno, int axis, int loop) 
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指令描述 

设置循环运行(只有 PT 静态模式有效) 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

loop [1-100] 循环次数 

默认 0，即不循环，只运行一次 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 PT 运动控制类 

相关指令  

相关章节 PT 运动 

相关例程 例程 10-1 PT 静态 FIFO 

例程 10-2 PT 动态 FIFO 

adt_get_pt_loop 

指令格式 

adt_get_pt_loop(int cardno, int axis, int *loop) 

指令描述 

获取循环运行执行次数 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

loop [1-100] 循环次数 

默认 0，即不循环，只运行一次 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 PT 运动控制类 

相关指令 adt_set_pt_loop 

相关章节 PT 运动 
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相关例程 例程 10-1 PT 静态 FIFO 

例程 10-2 PT 动态 FIFO 

adt_pt_start 

指令格式 

adt_pt_start(int cardno, int AxisNum, int AxisList[]) 

指令描述 

1. 启动 PT 运动 

2. 注意保证提前下发 PT 数据，PT 数据为空，命令不执行 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

AxisNum [1-MAXAXIS] 启动的轴数 

AxisList  轴号列表,轴列表个数和 AxisNum 一致 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 PT 运动控制类 

相关指令  

相关章节 PT 运动 

相关例程 例程 10-1 PT 静态 FIFO 

例程 10-2 PT 动态 FIFO 
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22.9. PVT 运动控制类 

adt_set_pvt_table 

指令格式 

adt_set_pvt_table(int cardno, int TabId, int count, double *pTime, double *pPos, 

double *pVel) 

指令描述 

PVT 数据表下发 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

TabId [0-7] 数据表 ID 

count [1-1000] 数据点个数。每个数据表具有 1000 个存储空间。 

每个数据点占用 1 个存储空间 

pTime  数据表时间参数，单位：ms，数组长度为 count 

pPos  数据表位置参数，单位：unit，数组长度为 count 

pVel  数据表速度参数，单位：unit/ms，数组长度为 

count 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 PVT 运动控制类 

相关指令  

相关章节 PVT 运动 

相关例程 例程 11-1 PVT FIFO 

adt_set_pvt_complete 

指令格式 

adt_set_pvt_complete(int cardno, int TabId, int count, double *pTime, double *pPos, 

double strv, double endv) 

指令描述 

PVT Complete 数据表下发 

参数说明 
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名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

TabId [0-7] 数据表 ID 

count [1-1000] 数据点个数。每个数据表具有 1000 个存储空间。 

每个数据点占用 1 个存储空间 

pTime  数据表时间参数，单位：ms，数组长度为 count 

pPos  数据表位置参数，单位：unit，数组长度为 count 

strv  数据表起点速度，单位：unit/ms 

endv  数据表终点速度，单位：unit/ms 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 PVT 运动控制类 

相关指令  

相关章节 PVT 运动 

相关例程 例程 11-1 PVT FIFO 

adt_set_pvt_loop 

指令格式 

adt_set_pvt_loop(int cardno, int axis, int loop) 

指令描述 

1. 设置 PVT 运动循环执行 

2. 可以在运动中，运动前设置循环次数，参数设置单次运动有效，运动结束，循环次数归

0； 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

loop [0-MAX_INT] 循环次数 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 PVT 运动控制类 

相关指令 adt_set_pvt_move 
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相关章节 PVT 运动 

相关例程 例程 11-1 PVT FIFO 

adt_set_pvt_move 

指令格式 

adt_set_pvt_move(int cardno, int AxisNum, int AixsList[], int TabIdList[]) 

指令描述 

1. 启动 PVT 运动 

2. 可同时启动多轴 PVT 运动 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

AxisNum [1-MAXAXIS] PVT 运动轴数 

AixsList  PVT 运动轴号列表 

TabIdList  轴号对应选择的数据表 ID 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 PVT 运动控制类 

相关指令  

相关章节 PVT 运动 

相关例程 例程 11-1 PVT FIFO 
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22.10. 电子凸轮控制类 

adt_set_cam_flycut 

指令格式 

adt_set_cam_flycut(int cardno, int CamTabId, double MastPos, double SlvPos, double 

SynRatio) 

指令描述 

电子凸轮飞剪模式建表 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

CamTabId [0-31] 凸轮表号 s 

MastPos  主轴位置 

SlvPos  从轴位置 

SynRatio  速度同步比例 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 电子凸轮控制类 

相关指令  

相关章节 飞剪 

相关例程 例程 12-1 飞剪 

adt_set_cam_chasecut 

指令格式 

adt_set_cam_chasecut(int cardno, int CamTabId, double MastPos, double SlvPos, 

double SynRatio) 

指令描述 

电子凸轮追剪模式建表 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

CamTabId [0-31] 凸轮表号 
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MastPos  主轴位置 

SlvPos  从轴位置 

SynRatio  速度同步比例 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 电子凸轮控制类 

相关指令  

相关章节 追剪 

相关例程 例程 12-2 追剪 

adt_set_cam_common 

指令格式 

adt_set_cam_common(int cardno, int CamTabId, int PosNum, int *type, double 

*MastPos, double *SlvPos) 

指令描述 

通用电子凸轮功能建表 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

CamTabId [0-31] 凸轮表号 

PosNum  给定点数 

type  曲线类型 

0. 直线 

1. 五次样条曲线 

2. 五次 S 曲线 

3. 三次样条曲线 

MastPos  主轴位置 

SlvPos  从轴位置 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 电子凸轮控制类 

相关指令  
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相关章节 通用凸轮表 

相关例程 例程 12-3 通用凸轮表 

adt_set_cam_loop 

指令格式 

adt_set_pvt_loop(int cardno, int axis, int loop) 

指令描述 

设置凸轮循环次数 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

loop [0-MAX_INT] 循环次数 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 电子凸轮控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_set_cam_move 

指令格式 

adt_set_cam_move(int cardno, int MaAxis, int SlAxis, int CamTabId, int RefSrc) 

指令描述 

1. 启动凸轮运动 

2. 可以多个从轴使用选择的凸轮表跟随同一个主轴， 

3. 调用 adt_set_axis_stop 停止从轴会停止相应 wwlm 并清除凸轮运动模式 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

MaAxis [1-MAXAXIS] 主轴轴号 

SlAxis [1-MAXAXIS] 从轴轴号 
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CamTabId [0-31] 选择凸轮表 

RefSrc [0-1] 跟随位置源，0-逻辑位置； 1-编码器位置； 

一般情况使用逻辑位置跟随，能更好的达到同步效

果 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 电子凸轮控制类 

相关指令 adt_set_axis_stop 

相关章节  

相关例程  
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22.11. 缓存事件控制类 

adt_get_fifo_event_len 

指令格式 

 adt_get_fifo_event_len(int cardno, int InpAxis, int *len) 

指令描述 

获取可用缓存事件余量。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

len 非空 可用缓存事件余量 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_get_fifo_event_index 

指令格式 

 adt_get_fifo_event_index (int cardno, int InpAxis, int *index) 

指令描述 

获取最新触发的缓存事件指令索引。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

index 非空 最新触发的缓存事件指令索引 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 
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相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_set_fifo_adjust_time 

指令格式 

adt_set_fifo_adjust_time(int cardno, int InpAxis, double mstime) 

指令描述 

1. 设置提前或滞后触发时间 

2. 尾段数据不做滞后判断 

3. 在设置缓存事件之前设置,设置后只对此缓存事件有效 

4. 提现或滞后时间，不大于缓存数据前一段或后一段运动时间，底层自动判断，函数不会

参数报错提示 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

mstime 非空 时间，单位(ms)； 大于 0 滞后触发，小于 0 提前

触发 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_set_fifo_adjust_pos 

指令格式 

adt_set_fifo_adjust_time(int cardno, int InpAxis, double pos) 

指令描述 

1. 设置提前或滞后触发位置 

2. 只有一段插补缓存数据不做提前滞后判断 
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3. 在设置缓存事件之前设置,设置后只对此缓存事件有效 

4. 按时间调节优先级大于按位置调节，如果设置了按时间调节，则按位置调节不会生效 

5. 提现或滞后位置，不大于缓存数据前一段或后一段轨迹距离，底层自动判断，函数不会

参数报错提示 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

pos 非空 插补合成位置，大于 0 滞后触发，小于 0 提前触

发 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_set_fifo_outbit 

指令格式 

adt_set_fifo_outbit(int cardno, int InpAxis, int index, int port, int value,double speed = 

-1) 

指令描述 

缓存输出控制。(基于脉冲当量编程) 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

index [0-999] 缓存事件索引 

port [0-41] 缓存控制端口号 

value [0, 1] 缓存控制电平 0：低电平 1：高电平 

speed  缓存输出控制时速度约束，-1 表示不约束 

范围(0.0-5000mm/sec) 
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返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 

相关指令  

相关章节 缓存输出控制 

相关例程 例程 13-1 缓存输出控制 

adt_set_fifo_multi_io 

指令格式 

adt_set_fifo_multi_io(int cardno, int InpAxis, int index, int gp, int iomap, int levelmap, 

double speed = -1) 

指令描述 

设置缓存输出事件,同时设置多个输出点电平 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

index [0-999] 缓存事件索引 

gp [1-3] 组号 16 个一组, 1[0-15]; 2[16-31]; 3[OUT32-

41]; 

iomap  按位[bit0～bit15]指定要操作的输出点; 

位值为 1 则对相应的输出点进行操作; 

位值为 0 的输出点不受影响; 

levelmap  该组输出点的状态设置;按位映射; 0:关闭; 1:打开; 

speed  缓存输出控制时速度约束，-1 表示不约束 

范围(0.0-5000mm/sec) 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  
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adt_set_fifo_outbit_reversal 

指令格式 

adt_set_fifo_outbit_reversal(int cardno, int InpAxis, int index, int port, int value, 

double time, double speed = -1) 

指令描述 

缓存输出控制。(基于脉冲当量编程) 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

index [0-999] 缓存事件索引 

port [0-41] 缓存控制端口号 

value [0, 1] 缓存控制电平 0：低电平 1：高电平 

time [1-65535] 输出保持时间， ms; 

speed  缓存输出控制时速度约束，-1 表示不约束 

范围(0.0-5000mm/sec) 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_set_fifo_wait_inbit 

指令格式 

adt_set_fifo_wait_inbit(int cardno, int InpAxis, int index, int port, int level, double 

timeout = 0) 

指令描述 

1. 设置插补缓存运动暂停等待输入信号 

2. 输入等待暂停事件，超过等待时间后，恢复插补运动 

参数说明 

名称 范围 说明 
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cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

index [0-999] 缓存事件索引 

port [0-49] 缓存控制输入端口号 

level [0, 1] 缓存控制有效电平 0：低电平 1：高电平 

time [0-65535] 等待超时时间, 单位 ms, 

等于 0 为一直等待 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_set_fifo_pso 

指令格式 

adt_set_fifo_pso(int cardno, int InpAxis, int index, int cmp, int enable, double interval, 

double time_h, double speed = -1) 

指令描述 

1. 设置插补缓存事件，PSO 功能输出 

2. 注意使用 PSO 等距输出功能前调用 adt_set_compare_xd_mode 设置 PSO 等距输出

参数 

3. adt_add_compare_2d_linear 函数为 PSO 立即执行 

4. adt_set_fifo_pso 配合插补命令，在指定插补位置输出 PSO，命令提前缓存，底层自

动判断 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

index [0,999] 缓存事件索引 

cmp [0,1] PSO 输出通道号，0:OUT16，1:OUT17 

enable [0, 1] 缓存 PSO 控制使能 0:关闭      1:打开 
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interval  PSO 输出,等距间隔,单位 mm,为 X,Y 合成距离; 

time_h  输出脉宽时间，单位 ms, 精度 0.1ms;如果翻转模

式输出此参数无意义 

speed  缓存输出控制时速度约束，-1 表示不约束 

范围(0.0-100000.0 mm/sec) 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 

相关指令 adt_set_compare_xd_mode 

相关章节  

相关例程  

adt_set_fifo_pwm 

指令格式 

 adt_set_fifo_pwm(int cardno, int InpAxis, int index, int port, int enable,double timeh, 

double timel, double speed = -1) 

指令描述 

缓存高精度 PWM 输出控制。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

index [0,999] 缓存事件索引 

port [16,17] 缓存控制端口号 

enable [0, 1] 缓存 PWM 控制使能 0：禁用 1：输出 

timeh [0-10000] 输出端口高电平保持时间，单位:ms(毫秒) 

timel [0-10000] 输出端口低电平保持时间，单位:ms(毫秒) 

speed  缓存输出控制时速度约束，-1 表示不约束 

范围(0.0-100000.0 mm/sec) 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 
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相关指令  

相关章节 缓存 PWM 控制 

相关例程 例程 11-2 缓存 PWM 控制 

adt_set_fifo_pwm_count 

指令格式 

adt_set_fifo_pwm_count(int cardno, int InpAxis, int index, int port, int enable, double 

time_h, double time_l, int count, double speed = -1) 

指令描述 

1. 插补时插入指定脉冲个数的 PWM 输出 

2. PWM 首次启用前的电平作为常态电平，禁用后立即恢复为常态电平； 

3. 触发 PWM 输出后，不能使用 adt_write_bit()等输出点操作函数控制输出状态； 

4. 插补过程中遇到复位、轴异常停止等状况时，会自动关闭 PWM； 

5. 如果上一段缓存 PWM 没有输出完成，新的 PWM 生效，输出个数以 0 开始重新计算. 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

index [0,999] 缓存事件索引 

port [16,17] 缓存控制端口号 

16:OUT16，17:OUT17;62 绑定 OUT17 端口，

63 绑定 OUT16 端口 

enable [0, 1] 缓存 PWM 控制使能 0:关闭      1:打开 

time_h [0-10000] 输出端口高电平保持时间，单位:ms(毫秒) 

time_l [0-10000] 输出端口低电平保持时间，单位:ms(毫秒) 

count (1-1000) 脉冲输出个数,参数范围 

speed  缓存输出控制时速度约束，-1 表示不约束 

范围(0.0-100000.0 mm/sec) 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 

相关指令  
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相关章节 缓存 PWM 控制 

相关例程 例程 13-2 缓存 PWM 控制 

adt_set_fifo_delay 

指令格式 

 adt_set_fifo_delay(int cardno, int InpAxis, int index, int milli) 

指令描述 

缓存延时控制。(基于脉冲当量编程) 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

index [0-999] 缓存事件索引 

milli [0,∞)  缓存延时时间，单位 ms 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 

相关指令  

相关章节 缓存延时控制 

相关例程  

adt_set_fifo_follow_rate 

指令格式 

adt_set_fifo_follow_rate(int cardno, int InpAxis, int index, int enable, int axis, double 

rate, double speed = -1) 

指令描述 

设置缓存插补轴轨迹单轴比例跟随 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

index [0,999] 缓存事件索引 
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enable [0, 1] 跟随使能 0:关闭      1:打开 

axis [1-MAXAXIS] 跟随轴轴号 

rate  跟随倍率，大于 0 正向跟随，小于 0 负向跟随 

speed [-1.0-5000] mm/sec] 缓存输出控制时速度约束，-1 表示不约束 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_set_fifo_follow_pos 

指令格式 

adt_set_fifo_follow_pos(int cardno, int InpAxis, int index, int axis, double pos, int 

PosType, double speed = -1) 

指令描述 

设置缓存插补轨迹单轴位置跟随 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

index [0,999] 缓存事件索引 

enable [0, 1] 跟随使能 0:关闭      1:打开 

axis [1-MAXAXIS] 跟随轴轴号 

pos  目标点位置 

PosType [0,1] 轴位置模式 

0：相对位置坐标  1：绝对位置坐标 

speed [-1.0-5000] mm/sec] 缓存输出控制时速度约束，-1 表示不约束 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 

相关指令  
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相关章节  

相关例程  

adt_clear_fifo_event 

指令格式 

 adt_clear_fifo_event(int cardno, int InpAxis) 

指令描述 

缓存事件清空。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

InpAxis [62,63]  插补轴号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 缓存事件控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  
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22.12. 位置比较类 

adt_get_compare_len 

指令格式 

 adt_get_compare_len (int cardno, int cmp, int *len) 

指令描述 

获取位置比较器余量。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

len  一维位置比较器余量 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_get_compare_status 

指令格式 

 adt_get_compare_status (int cardno, int cmp, int *status) 

指令描述 

获取位置已经完成的比较点个数。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

status  已经触发完成的比较点个数 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 
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相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_clear_compare_point 

指令格式 

 adt_clear_compare_point (int cardno, int cmp) 

指令描述 

清除位置比较器缓存输出点，和比较状态 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_reset_compare 

指令格式 

adt_reset_compare (int cardno, int cmp) 

指令描述 

关闭位置比较功能，并清空状态和比较点缓存 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 
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相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_set_compare_xd_mode 

指令格式 

adt_set_compare_xd_mode(int cardno, int cmp, int enable, int xd, int axis[], int 

source, int mode, int level) 

指令描述 

设置位置比较器模式 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

enable [0,1] 0:不使能； 1：使能 

xd [1-3] 比较器维度[1-3] 

axis 非空 比较器轴选列表 

source [0,1] 比较源 0：逻辑位置 1：实际位置 

mode [0-3] 比较器触发 IO 输出模式 

0：翻转 1：脉宽输出  

2：PWM 输出 3：脉冲差分输出 

level [0-1] 输出点常态 0：关闭 1：打开 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 

相关指令  

相关章节 位置比较 

相关例程 例程 14-1 多维位置比较器 

adt_get_compare_xd_mode 

指令格式 

adt_get_compare_xd_mode(int cardno, int cmp, int *enable, int *xd, int axis[], int 
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*source, int *mode, int *level) 

指令描述 

获取位置比较器模式 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

enable [0,1] 0:不使能； 1：使能 

xd [1-3] 比较器维度[1-3] 

axis 非空 比较器轴选列表 

source [0,1] 比较源 0：逻辑位置 1：实际位置 

mode [0-3] 比较器触发 IO 输出模式 

0：翻转 1：脉宽输出  

2：PWM 输出 3：脉冲差分输出 

level [0-1] 输出点常态 0：关闭 1：打开 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 

相关指令  

相关章节 位置比较 

相关例程 例程 14-1 多维位置比较器 

adt_set_compare_xd_diffout 

指令格式 

adt_set_compare_xd_diffout(int cardno, int dir, double freq, int count) 

指令描述 

1. 设置位置比较，脉冲差分输出参数 

2. 四轴控制卡的硬件输出是 AXIS_4 脉冲输出口 

3. 六轴控制卡的硬件输出是 AXIS_6 脉冲输出口 

4. 八轴与十二轴控制卡的硬件输出是 AXIS_8 脉冲输出口 

参数说明 

名称 范围 说明 
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cardno [0-9] 控制卡索引号 

dir [0,1]  差分输出方向: 0:正方向 1:负方向 

freq [1-2000000]Hz 脉冲频率 

count [1-INTMAX] 脉冲个数 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 

相关指令  

相关章节 位置比较 

相关例程 例程 14-1 多维位置比较器 

adt_set_compare_xd_area 

指令格式 

adt_set_compare_xd_area(int cardno, int cmp, long area[]) 

指令描述 

设定 2D/3D 的比较区域范围 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

area 非空 比较区域范围是 sqrt（x^2+y^2）为半径的区

域 

2 维范围：0：dx 1：dy 

3 维范围：0：dx  1：dy  2：dz  

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 

相关指令  

相关章节 位置比较 

相关例程 例程 14-1 多维位置比较器 
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adt_add_compare_xd_point 

指令格式 

adt_add_compare_xd_point(int cardno, int cmp, long pos[], double time_h = 0, 

double time_l = 0) 

指令描述 

添加位置比较器的比较位置点。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

pos  比较位置 

位置模式为绝对位置 单位：pulse,  

与模式设置的轴号映射相对应 

time_h [0-6500] OUT 打开的时间（单位：ms） 

mode=1，脉宽输出模式,OUT 打开时间 

Time_l [0-6500] OUT 关闭的时间（单位：ms） 

只有在 mode=2，PWM 输出模式下,此参数有

效； 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 

相关指令  

相关章节 位置比较 

相关例程 例程 14-1 多维位置比较器 

adt_add_compare_2d_linear 

指令格式 

adt_add_compare_2d_linear(int cardno, int cmp, long startPos[2], double interval, int 

cmp_times, double time_h = 0) 

指令描述 

添加二维线性位置比较点 

参数说明 
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名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

startPos  开始位置；  

位置模式为绝对位置[0]:X 轴; [1]:Y 轴  

单位：pulse 

interval  比较次数；定义一个 16 位数据即可 

time_h  脉宽输出模式下,OUT 打开时间,单位(ms), 

精度 0.1ms,范围(0-6553.5ms)； 

反转模式下，直接写 0 即可 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_get_compare_trigger_pos 

指令格式 

adt_get_compare_trigger_pos(int cardno, int cmp, int num, int axis[8], long pos[8], int 

type) 

指令描述 

1. 获取触发点锁存编码器位置 

2. 底层缓存最多缓存 1024 个数据，读取后清除，可以使用

adt_get_compare_trigger_count 获取缓存个数 

3. ADT89C9 控制卡暂不支持此功能 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

num [1-MAXAXIS] 轴数 

axis  轴选列表 
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pos  位置，位置比较触发时各轴位置，逻辑位置或编

码器位置 

type [0,1] 0:逻辑位置；1:编码器位置； 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_get_compare_trigger_count 

指令格式 

adt_get_compare_trigger_count(int cardno, int cmp, int type, int *count) 

指令描述 

1. 获取触发点锁存位置数据计数 

2. 底层缓存最多缓存 1024 个数据，读取后清除，可以使用

adt_get_compare_trigger_count 获取缓存个数 

3. ADT89C9 控制卡暂不支持此函数 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

type [0,1] 0:逻辑位置；1:编码器位置； 

count  锁存数据缓存个数，队列缓存式存贮，每读取一

个减一；最多缓存 1024 个数据 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  
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adt_set_compare_mode 

指令格式 

 adt_set_compare_mode (int cardno, int cmp,int enable,int axis, intsource, intmode, 

intlevel, double time) 

指令描述 

设置一维位置比较器模式。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

enable [0,1]  1:开启功能， 0：关闭功能 

axis [1-MAXAXIS]  位置比较轴号 

source [0,1] 位置比较数据源 0：逻辑位置 1：实际位置 

mode [0,1] 输出端口电平控制方式 

0：电平反转  1：脉宽输出 

level [0,1] 常态电平  0：低电平  1：高电平 

time [0.1-6500] 脉宽持续时间，单位 ms 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 

相关指令 adt_get_compare_mode 

相关章节  

相关例程  

 

adt_get_compare_mode 

指令格式 

 adt_get_compare_mode (int cardno, int cmp, int *axis, int *source, int *mode, int 

*level, double *time) 

指令描述 

获取一维位置比较器模式。 

参数说明 
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名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

axis 非空 位置比较轴号 

source 非空 位置比较数据源 0：逻辑位置 1：实际位置 

mode 非空 输出端口电平控制方式 

0：电平反转  1：脉宽输出 

level 非空 常态电平  0：低电平  1：高电平 

time 非空 脉宽持续时间 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 

相关指令 adt_set_compare_mode 

相关章节  

相关例程  

adt_add_compare_point 

指令格式 

 adt_add_compare_point(int cardno, int cmp, longpos) 

指令描述 

添加一维位置比较器的比较位置点。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

pos  一维位置比较点 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置比较类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  
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adt_add_compare_table 

指令格式 

 adt_add_compare_table(int cardno, int cmp, long *table, int table_len) 

指令描述 

添加一维位置比较器的比较位置列表。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

table 非空 位置点列表，必须是单调递增或递减；位置模式

为绝对位置，单位 pulse 

table_len [1,999] 一维位置比较点数据个数 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 标准指令 位置比较控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_add_compare_linear 

指令格式 

 adt_add_compare_linear(int cardno, int cmp, longstart_pos, intinterval, int 

cmp_times) 

指令描述 

线性添加一组一维位置比较位置点。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

cmp [0,1]  端口标识，0 对应 OUT16，1 对应 OUT17 

start_pos 非空 一维位置比较点线性起点，单位 pulse 

interval !=0 线性比较点间距，单位 pulse，可正可负 

cmp_times [1,999] 线性比较位置点个数 
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返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 标准指令 位置比较控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  
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22.13. 位置锁存类 

adt_set_latch_mode 

指令格式 

adt_set_latch_mode(int cardno, int axis, int mode, int logic) 

指令描述 

设置单轴位置锁存模式。 

锁存会同时记录逻辑位置和编码器位置 

一个轴在同一时刻只能使用一种模式； 

连续锁存，锁存超过 128 次，超出数据将不会记录； 

连续锁存，锁存数据获取后，调用 adt_clear_latch，可以继续锁存位置； 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS]  轴号 

mode [0,3] 位置锁存模式 

0：原点信号(STOP0)单次锁存 

1：编码器 Z 相信号(STOP1)单次锁存 

2：输入端口 IN32 高速连续锁存 

3：输入端口 IN33 高速连续锁存 

logic  [0,1]  触发电平   

0:下降沿(高到低);  

1:上升沿(低到高) 

2:先锁下降沿,再锁上升沿; 

3:先锁上升沿,再锁下降沿; 

4:双沿变锁存(暂只支持 IN32,IN33 端口) 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置锁存类 

相关指令 adt_clear_latch 

相关章节 位置锁存 

相关例程 例程 15-1 位置锁存控制 
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adt_get_latch_status 

指令格式 

 adt_get_latch_status(int cardno, int axis, int *status) 

指令描述 

获取单轴位置锁存状态。 

设置模式 2,3 的轴可以获取到多次触发 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS]  轴号 

status 非空 位置锁存状态 

0: 位置锁存等待，  

1：位置锁存完成 1 次   

大于 1：表示触发次数 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置锁存类 

相关指令  

相关章节 位置锁存 

相关例程 例程 15-1 位置锁存控制 

adt_get_latch_command_pos 

指令格式 

 adt_get_latch_command_pos(int cardno, int axis, long*pos, int index = 0, int count = 

1) 

指令描述 

获取锁存逻辑位置。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS]  轴号 

pos 非空 单轴锁存逻辑位置 
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index [0,127] 锁存位置获取起始索引，原点信号锁存和编码器

Z 相信号锁存模式下，默认 index=0 即可 

count [1,50] 锁存位置获取个数，原点信号锁存和编码器 Z 相

信号锁存模式下，count=1；连续锁存模式下，

一次性最多提取 50 个锁存数据，count 取

[1,50] 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置锁存类 

相关指令  

相关章节 位置锁存 

相关例程 例程 15-1 位置锁存控制 

adt_get_latch_actual_pos 

指令格式 

 adt_get_latch_actual_pos(int cardno, int axis, long*pos, int index = 0, int count = 1) 

指令描述 

获取锁存编码器位置。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS]  轴号 

pos 非空 单轴锁存编码器位置 

index [0,127] 锁存位置获取起始索引，原点信号锁存和编码器

Z 相信号锁存模式下，默认 index=0 即可 

count [1,50] 锁存位置获取个数，原点信号锁存和编码器 Z 相

信号锁存模式下，count=1；连续锁存模式下，

一次性最多提取 50 个锁存数据，index 取[1,50] 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置锁存类 

相关指令  
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相关章节 位置锁存 

相关例程 例程 15-1 位置锁存控制 

adt_clear_latch 

指令格式 

 adt_clear_latch(int cardno, int axis) 

指令描述 

清空锁存位置,复位锁存状态； 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS]  轴号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置锁存类 

相关指令  

相关章节 位置锁存 

相关例程 例程 15-1 位置锁存控制 

 

adt_close_latch 

指令格式 

 adt_close_latch (int cardno, int axis) 

指令描述 

关闭位置锁存功能,并清空锁存位置,复位锁存状态 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS]  轴号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 位置锁存类 
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相关指令  

相关章节 位置锁存 

相关例程 例程 15-1 位置锁存控制 
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22.14. 输入输出控制类 

adt_write_outport 

指令格式 

 adt_write_outport(int cardno, int group, unsignedlong levelmap) 

指令描述 

按组控制输出端口 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

group [1-3]  组号: 

1,[OUT0-15];   

2,[OUT16-31];   

3,[OUT32-41]; 

levelmap [0, 65535] 输出状态 按位表示低 16 位有效； 0:关闭   1:打开 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 输入输出控制类 

相关指令 adt_read_outport 

相关章节 输出控制 

相关例程 例程 16-1 输出端口控制 

adt_read_outport 

指令格式 

 adt_read_outport(int cardno, int group, unsignedlong *levelmap) 

指令描述 

按组读取控制输出端口状态 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

group [1-3]  组号: 

1,[OUT0-15];   
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2,[OUT16-31];   

3,[OUT32-41]; 

levelmap [0, 65535] 输出状态 按位表示低 16 位有效； 0:关闭   1:打开 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 输入输出控制类 

相关指令 adt_write_outport 

相关章节 输出控制 

相关例程 例程 16-1 输出端口控制 

adt_write_outbit 

指令格式 

 adt_write_outbit(int cardno, int index, int status) 

指令描述 

控制单个输出端口 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

index [0-41] 输出端口号 

status [0, 1] 输出状态 0:关闭   1:打开 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 输入输出控制类 

相关指令 adt_read_outbit 

相关章节 输出控制 

相关例程 例程 16-1 输出端口控制 

adt_read_outbit 

指令格式 

 adt_read_outbit(int cardno, int index, int *status) 

指令描述 

读取单个输出端口状态 
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参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

index [0-41] 输出端口号 

status [0, 1] 输出状态 0:关闭   1:打开 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 输入输出控制类 

相关指令 adt_write_outbit 

相关章节 输出控制 

相关例程 例程 16-1 输出端口控制 

adt_get_output_alarm 

指令格式 

adt_get_output_alarm(int cardno, int *status) 

指令描述 

1. 获取输出点过载报警 

2. 输出点有一个过载就会报警，注意检查具体输出点 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

status [0, 1] 负载状态， 0:正常， 1:输出过载 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 输入输出控制类 

相关指令 adt_write_outbit 

相关章节 输出控制 

相关例程 例程 16-1 输出端口控制 

adt_read_inport 

指令格式 

adt_read_inport(int cardno, int group, unsignedlong *levelmap) 
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指令描述 

按组读取控制输入端口状态 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

group [1-5] 组号 

1:(INT0-15) 

2:(IN16-31)   

3:(IN32-47) 

4:(IN48-59)其中 50-59 为手轮 IO 输入 

5:(IN60-67) 分别为 1-8 轴 Z 相信号 

  (IN68-75) 分别为 1-8 轴 A 相信号 

(IN76-83) 分别为 1-8 轴 B 相信号 

6:[IN84-91]; 7,[IN92-103] 

levelmap 非空 输出端口组的控制电平，16 位二进制数 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 输入输出控制类 

相关指令  

相关章节 输入控制 

相关例程 例程 16-2 输入端口控制 

adt_read_inbit 

指令格式 

adt_read_inbit(int cardno, int index, int *status) 

指令描述 

读取单个输入端口状态 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

index [0-103]  输入端口号 

status [0,1] 输入端口的电平状态 0：低电平  1：高电平 
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返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 输入输出控制类 

相关指令  

相关章节 输入控制 

相关例程 例程 16-2 输入端口控制 

adt_set_input_filter 

指令格式 

adt_set_input_filter(int cardno, int type, int grade) 

指令描述 

设置输入滤波功能，可区分快速输入端口和通用输入端口。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

type [0, 1]  输入端口类型 

0：快速输入(限位、原点、急停) 

1：扩展通用输入 

grade type=0 时[0-18] 

type=1 时[0-15] 

滤波等级 

默认 1ms 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 输入输出控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_set_pwm_output 

指令格式 

adt_set_pwm_output(int cardno, int port, int enable, double time_h, double time_l, int 

count = 0) 

指令描述 
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使用 OUT16, 17 输出 PWM 脉冲(非缓存式，设置后立即输出) 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

port [16, 17]  输出端口：16:OUT16; 17:OUT17; 

enable [0,1] PWM 使能标志, 0:关闭; 1:打开 

time_h [0-10000] 输出点打开状态保持时间，单位:ms(毫秒) 

time_l [0-10000] 输出点关闭状态保持时间，单位:ms(毫秒) 

count [0-10000] PWM 脉冲输出个数;  

默认参数 0 为保持输出,不限制个数 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 输入输出控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  

adt_get_pwm_output 

指令格式 

adt_get_pwm_output(int cardno, int port, int *enable, double *time_h, double *time_l, 

int *count) 

指令描述 

使用 OUT16, 17 输出 PWM 脉冲(非缓存式，设置后立即输出) 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

port [16, 17]  输出端口：16:OUT16; 17:OUT17; 

enable [0,1] PWM 使能标志, 0:关闭; 1:打开 

time_h [0-10000] 输出点打开状态保持时间，单位:ms(毫秒) 

time_l [0-10000] 输出点关闭状态保持时间，单位:ms(毫秒) 

count [0-10000] PWM 脉冲输出个数;  

默认参数 0 为保持输出,不限制个数 
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返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 输入输出控制类 

相关指令  

相关章节  

相关例程  
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22.15. DA 控制类 

adt_set_daout 

指令格式 

 adt_set_daout(int cardno, int port, float value) 

指令描述 

设置 DA 输出功能。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

port [1, 2]  DA 端口号 

value [0-10] DA 输出电压 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 DA 控制类 

相关指令  

相关章节 DA 控制 

相关例程 例程 17-1 DA 控制 

adt_set_da_adjust 

指令格式 

adt_set_da_adjust(int cardno, int port, double VoltageMap[21]) 

指令描述 

1. 设置 DA 校正表 

2. 在未开启校正状态下的以 0.5 递增，0.0-10.0 为单调递增区间调用 adt_set_daout 设

置输出电压 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

port [1, 2]  DA 端口号 

VoltageMap [0-10] 实测电压表，单位 V 

通过精确仪器（如电压表）测量的电压值 
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返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 DA 控制类 

相关指令  

相关章节 DA 控制 

相关例程  
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22.16. 用户操作类 

adt_set_user_password 

指令格式 

 adt_set_user_password(int cardno, const char* oldpw, const char* newpw) 

指令描述 

修改/设置用户密码 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

oldpw  旧密码校验，首次使用该功能时不会校验该密码 

newpw  新密码设置 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 用户操作类 

相关指令 adt_check_password 

相关章节 用户控制 

相关例程 例程 18-1 用户控制 

adt_check_password 

指令格式 

 adt_check_password(int cardno, const char* password) 

指令描述 

校验用户密码 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

password  校验密码 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 用户操作类 

相关指令 adt_set_user_password 
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相关章节 用户控制 

相关例程 例程 18-1 用户控制 
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22.17. Smart 回零控制类 
adt_set_std_home_mode 

指令格式 

adt_set_std_home_mode (int cardno, int axis, const HOMEPARAM &homeParam) 

指令描述 

设置 smart 回零参数  

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-

MAXA

XIS] 

轴号 

homeParam  回零参数结构体 

typedef struct _HOMEPARAM //回零参数结构体 

{ 

 int stop0_level;   //stop0 有效电平 

 int stop1_level;   //stop1 有效电平 

 double vel_high;   //高速移动速度(用于寻找

限位或寻找原点) 

 double vel_low;   //低速移动速度 

 double org_offset;  //原点偏移 

 HOMERMODE home_mode; //回零模式 

}HOMEPARAM; 

回零模式见章节：Smart 回零功能的使用 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考错误码 

指令分类 Smart 回零控制类 

相关指令 adt_set_smarthome_config、adt_get_std_home_mode、

adt_get_std_home_status、adt_set_std_home_process 

相关章节 Smart 回零 

相关例程 例程 19-1 Smart 回零 
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adt_get_std_home_mode 

指令格式 

adt_get_std_home_mode (int cardno, int axis, HOMEPARAM &homeParam) 

指令描述 

获取回零参数 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-

MAXA

XIS] 

轴号 

homeParam  回零参数结构体 

typedef struct _HOMEPARAM //回零参数结构体 

{ 

 int stop0_level;   //stop0 有效电平 

 int stop1_level;   //stop1 有效电平 

 double vel_high;   //高速移动速度(用于寻找

限位或寻找原点) 

 double vel_low;   //低速移动速度 

 double org_offset;  //原点偏移 

 HOMERMODE home_mode; //回零模式 

}HOMEPARAM; 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考错误码 

指令分类 Smart 回零控制类 

相关指令 adt_set_smarthome_config、adt_set_std_home_mode、

adt_get_std_home_status、adt_set_std_home_process 

相关章节 Smart 回零 

相关例程 例程 19-1 Smart 回零 
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adt_get_std_home_status 

指令格式 

adt_get_std_home_status (int cardno, int axis) 

指令描述 

获取 smart 回零状态 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-

MAXA

XIS] 

轴号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考错误码 

指令分类 Smart 回零控制类 

相关指令 adt_set_smarthome_config、adt_set_std_home_mode、

adt_get_std_home_mode、adt_set_std_home_process 

相关章节 Smart 回零 

相关例程 例程 19-1 Smart 回零 

 

adt_set_std_home_process 

指令格式 

adt_set_std_home_process (int cardno, int axis) 

指令描述 

启动回零 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1- 轴号 
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MAXA

XIS] 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考错误码 

指令分类 Smart 回零控制类 

相关指令 adt_set_smarthome_config、adt_set_std_home_mode、

adt_get_std_home_mode、adt_get_std_home_status 

相关章节 Smart 回零 

相关例程 例程 19-1 Smart 回零 

 

adt_set_smarthome_config 

指令格式 

adt_set_smarthome_config (int cardno, char *file_path) 

指令描述 

配置 smart 回零参数文件 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

file_path  Smart 回零配置文件路径 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考错误码 

指令分类 Smart 回零控制类 

相关指令 adt_set_std_home_mode、adt_get_std_home_mode、

adt_get_std_home_status、adt_set_std_home_process 

相关章节  

相关例程  
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22.18. 回零控制类 

adt_set_home_mode 

指令格式 

adt_set_home_mode(int cardno, int axis, int mode, int stop0, int limit, int stop1, 

double back_range, double z_range, double offset) 

指令描述 

回零模式设置 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

HomeMode [0-3] 回零方向和回零类型 

bit0: 回零方向   0:负方向； 1:正方向 

bit1：回零运动类型    

0:直线运动；精确定位原点时,按固定正向

退出原点,然后负方向接近原点 

1:圆周运动；精确定位原点时,先反向退出

原 点 , 然 后 按 设 定 回 零 方 向 接 近 原 点

HomeMode = bit2 × 22 + bit1 × 21 +

bit0 

Stop0Active [0, 1] STOP0(机械原点)有效电平 

0：低电平有效  1：高电平有效 

LmtActive [0-7] 正负限位设置 

bit0: 有效电平 0:低电平有效, 1:高电平

有效 

bit1: 负限位使能：0: 打开; 1: 关闭 

bit2: 正限位使能：0: 打开; 1: 关闭 

LmtActive = bit2 × 22 + bit1 × 21 + bit0 

stop1  STOP1(编码器 Z 相)有效电平 0:低电平 

1:高电平 其他: 不使用编码器 Z 相 

back_range  反退距离，取值范围>1，小于机台正限位
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和原点之间距离，单位：mm 

z_range  编码器 Z 相搜索距离，==0 不偏移,>0 正

方向偏移, <0 负方向偏移，单位：mm 

offset  原点偏移，==0 不偏移,>0 正方向偏移,<0

负方向偏移，单位：mm 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 回零控制类 

相关指令 adt_set_home_speed、adt_set_home_process、adt_get_home_status 

相关章节 回零 

相关例程 例程 20-1 回零 

adt_set_home_speed 

指令格式 

adt_set_home_speed(int cardno, int axis, double startv, double searchv, double 

homev, double acc, double zspeed) 

指令描述 

回零速度设置 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

startv  回零起始速度，单位：mm/s 

searchv  回零搜索高速，单位：mm/s 

homev  回零搜索低速，单位：mm/s 

acc  回零搜索加速度，单位：mm/s^2 

zspeed  回零编码器 Z 相搜索速度，单位：mm/s 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 回零控制类 

相关指令 adt_set_home_mode、adt_set_home_process、adt_get_home_status 

相关章节 回零 



    ADT-8909 系列运动控制卡编程手册 

                                 第306页 共314页  

相关例程 例程 20-1 回零 

adt_set_home_process 

指令格式 

 adt_set_home_process(int cardno, int axis) 

指令描述 

单轴驱动回零，与 adt_get_home_status 组合完成单轴回零。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 回零控制类 

相关指令 adt_set_home_mode、adt_set_home_speed、adt_get_home_status 

相关章节 回零 

相关例程 例程 20-1 回零 

adt_get_home_status 

指令格式 

 adt_get_home_status(int cardno, int axis) 

指令描述 

单轴回零状态查询，与 adt_set_home_process 组合完成单轴回零 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

返回值 

0 表示回零成功，>0 表示正在回零的步骤号，<0 表示回零失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 回零控制类 

相关指令 adt_set_home_mode、adt_set_home_speed、adt_set_home_process 

相关章节 回零 
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相关例程 例程 20-1 回零 
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22.19. 手轮控制类 

adt_set_handwheel_move 

指令格式 

adt_set_handwheel_move(int cardno,int mode,int axis) 

指令描述 

1. 手轮跟随运动，可通过手轮的变化，使相应的轴进行位置跟随 

2. 目前暂只支持在当量编程模式下使用 

3. 若开启手轮功能后，需要进行手轮功能外的其它操作（如点位运动，插补运动等）请先

关闭手轮功能后再进行其它操作。 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

mode [0, 1] 轴选模式： 

0:通过手持盒上 IO 选择跟随轴，最多 6

轴; 

1:根据 axis 参数指定轴号,最多 8 轴; 

axis [1-MAXAXIS] 轴号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 手轮控制类 

相关指令 adt_stop_handwheel 

相关章节 手轮控制 

相关例程 例程 21-1 手轮控制 

adt_set_handwheel_rate 

指令格式 

adt_set_handwheel_rate(int cardno, int mode, double rate) 

指令描述 

1. 设置手轮跟随倍率模式 

2. 倍率 1(0.001)即手轮 1 个刻度，跟随轴移动 0.001mm; 10(0.01); 100(0.1), 

3. 不同的手轮倍率显示不同,1,10,100 即手轮最小单位 0.001mm(1um)的倍数，

0.001,0.01,0.1 即实际位移量 
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参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

mode [0, 1] 倍率模式，  

0:通过手轮上倍率档位设置倍率 

1(0.001); 10(0.01); 100(0.1) 

1:模式设置具体倍率值 

rate [0,001-1] mode=1 模式下手轮跟随倍率） 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 手轮控制类 

相关指令 adt_stop_handwheel 

相关章节 手轮控制 

相关例程 例程 21-1 手轮控制 

adt_stop_handwheel 

指令格式 

adt_stop_handwheel(int cardno) 

指令描述 

停止手轮功能 

（目前暂只支持在当量编程模式下使用） 

参数说明 

名称 范围 说明 

cardno [0-9] 控制卡索引号 

返回值 

0 表示执行成功，其他返回值表示执行失败，失败原因参考标准错误码 

指令分类 手轮控制类 

相关指令 adt_set_handwheel_move 

相关章节 手轮控制 

相关例程 例程 21-1 手轮控制 
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第二十三章 附录 

23.1. 辅助接口与定义 

DoEvent – 操作系统控制权转让 

DoEvent 会将控制权传给操作系统。当操作系统处理完队列中的事件，

并且在 SendKeys 队列中的所有键也都已送出之后，返回控制权。 

       DoEvent 对于简化诸如允许用户取消一个已启动的过程 — 例如搜寻一

个文件 — 特别有用。对于长时间过程，放弃控制权最好使用定时器或通过

委派任务给 ActiveX EXE 部件来完成。以后，任务还是完全独立于应用程

序，多任务及时间片由操作系统来处理。 

        若系统对实时性要求很高，无暇顾及操作系统事件队列，可考虑将工艺

流程放入线程，且不要使用 DoEvent。 

void DoEvent() 

{ 

 MSG msg; 

 if (::PeekMessage(&msg, NULL, 0, 0, PM_REMOVE)) 

 { 

  ::TranslateMessage(&msg); 

  ::DispatchMessage(&msg); 

 } 

} 

VERIFY_RETURN 

#define VERIFY_RETURN(x) {int retn = x; if(retn) return retn;} 

VERIFY_RETURN_VALUE 

#define VERIFY_RETURN_VALUE(x, val) {if(x) return val;} 

VERIFY_RETURN_MSG 

#define VERIFY_RETURN_MSG(retn, itf, val) { \ 

 if(retn) \ 

 { \ 

 charmsg[256] = {0}; \ 

 DecodeErrorCode(msg, 256, retn, itf); \ 
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 printf(msg); \ 

 system("pause"); \ 

 returnval; \ 

 } \ 

}  

CONFIRM_DRIVE 

#define CONFIRM_DRIVE(val)  { \ 

 printf("参数已设置完成!\n请输入: 1--驱动其他--不驱动并退出\n"); \ 

 int flag = 0; cin>>flag; if(1 != flag) return val; \ 

} 

DecodeStopdata 

void DecodeStopdata(char* msg, intlen, intcard, int axis, intstp_data) 

{ 

 if(0==msg || 0>=len) 

  return ; 

 ZeroMemory(msg, len); 

 if(stp_data&0x1) 

  sprintf(msg, "卡索引'%d'轴'%d'硬件正限位触发!", card, axis); 

 elseif(stp_data&0x10) 

  sprintf(msg, "卡索引'%d'轴'%d'硬件负限位触发!", card, axis); 

 elseif(stp_data&0x100) 

  sprintf(msg, "卡索引'%d'轴'%d'原点信号(STOP0)触发!", card, axis); 

 elseif(stp_data&0x1000) 

  sprintf(msg, "卡索引'%d'轴'%d'编码器Z相信号(STOP1)触发!", card, axis); 

 elseif(stp_data&0x10000) 

  sprintf(msg, "硬件停止信号触发!", card, axis); 

 elseif(stp_data&0x100000) 

  sprintf(msg, "卡索引'%d'轴'%d'软件正限位触发!", card, axis); 

 elseif(stp_data&0x1000000) 

  sprintf(msg, "卡索引'%d'轴'%d'软件负限位触发!", card, axis); 

 elseif(0 != stp_data) 
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  sprintf(msg, "卡索引'%d'轴'%d'未知停止信息!", card, axis); 

 else 

  sprintf(msg, "卡索引'%d'轴'%d'驱动完成!", card, axis); 

 strcat(msg, "\n"); 

} 

DecodeErrorCode 

void DecodeErrorCode(char *msg, int len, int retn, const char * itf) 

{ 

 if(NULL==msg || 0>=len) 

  return ; 

 ZeroMemory(msg, len); 

 sprintf(msg, "算子: %s\n错误码: %d\n错误描述: ", itf, retn); 

 switch(retn) 

 { 

 case 0:strcat(msg, "执行成功!");break; 

 case 1:strcat(msg, "参数错误!");break; 

 case 2:strcat(msg, "信号量创建错误!");break; 

 case 3:strcat(msg, "圆弧轴选位错误!");break; 

 case 4:strcat(msg, "圆弧不存在!");break; 

 case 5:strcat(msg, "运动库响应超时!");break; 

 case 6:strcat(msg, "圆弧上的点平行!");break; 

 case 7:strcat(msg, "PCI返回数据错误!");break; 

 case 8:strcat(msg, "通讯数据量异常!");break; 

 case 9:strcat(msg, "WinIo初始化失败!");break; 

 case 10:strcat(msg, "PCI桥存在故障!");break; 

 case 11:strcat(msg, "创建互斥量失败!");break; 

 case 12:strcat(msg, "打开互斥量失败!");break; 

 case 13:strcat(msg, "使用多张卡时，卡号重复!");break; 

 case 14:strcat(msg, "没有识别到控制卡，卡安装有误或者驱动安装失败!");break; 

 case 15:strcat(msg, "通信CRC校验失败!");break; 

 case 20:strcat(msg, "PCI驱动重启失败，需要关机重启!");break; 

 case 21:strcat(msg, "程序更新失败!");break; 
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 case 22:strcat(msg, "超时!");break; 

 case 23:strcat(msg, "DSP程序校验不通过!");break; 

 case 24:strcat(msg, "固件程序版本和dll不匹配,或者固件异常,无法识别,需要送厂升级,

或使用老版本dll!");break; 

 case 101:strcat(msg, "参数错误!");break; 

 case 102:strcat(msg, "通信数据量异常!");break; 

 case 103:strcat(msg, "对应轴处于限位停止状态!");break; 

 case 104:strcat(msg, "运动冲突!");break; 

 case 105:strcat(msg, "当前状态不允许修改参数!");break; 

 case 106:strcat(msg, "输入数据模式错误!");break; 

 case 107:strcat(msg, "加减速模式设置错误!");break; 

 case 108:strcat(msg, "S型速度规划时计算错误!");break; 

 case 109:strcat(msg, "外部紧急停止信号生效中!");break; 

 case 110:strcat(msg, "底层运动目标位置数据异常!");break; 

 case 111:strcat(msg, "空指令或无效指令!");break; 

 case 112:strcat(msg, "FPGA读写错误!");break; 

 case 113:strcat(msg, "插补运动指令缓冲区已满!");break; 

 case 114:strcat(msg, "点位运动指令缓冲区已满!");break; 

 case 115:strcat(msg, "恢复倍率时存在位置偏差!");break; 

 case 116:strcat(msg, "当前固件不支持!");break; 

 case 117:strcat(msg, "轴类型错误!");break; 

 case 118:strcat(msg, "总线通信故障!");break; 

 case 119:strcat(msg, "轴报警!");break; 

 case 120:strcat(msg, "邮箱命令通信错误!");break; 

 case 121:strcat(msg, "数据发送CRC校验错误!");break; 

 default:strcat(msg, "未知错误码!");break; 

 } 

 strcat(msg, "\n"); 

} 
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23.2. 文档版本 

版本号 修订日期 

1.0 2019/1/1 

2.0 2019/4/2 

2.1 2019/4/15 

2.2 2019/6/4 

2.3 2019/7/5 

3.0 2020/4/13 

4.0 2020/6/3 

5.0 2021/7/15 

6.0 2022/6/17 
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