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ACR Control Platforms

System Design Solutions

Parker’s comprehensive motion control platforms 
allow machine designers to choose the motion 
control architecture that best fi ts their specifi c 
application. Multi-axis or single-axis, centralized 
or distributed, PC controlled or standalone, Parker 
has the solution.

Common Software Environment

Whichever control platform is chosen, engineers 
can now confi gure, program and operate Parker 
controls within a single software environment, 
ACRView. The ACRView environment supports 
Parker’s traditional analog multi-axis controls 
and drives, the multi-axis ETHERNET Powerlink 
motionbus system and the Aries Controller single 
axis drive/controller. This common software 
environment enables machine designers and end 
users to take advantage of the high-performance 
ACR servo control for both single-axis and multi-
axis projects without switching between or 
relearning different control languages and software 
environments. Benefi ts of the common control 
language and software include reduced time to 
market and lower overall motion system costs. 

Scalability

Different machines have different motion 
requirements. With Parker’s scaleable ACR 
Controls Platform, it doesn’t matter whether your 
current design is large or small, point-to-point or 
coordinated, there’s a Parker controller that’s just 
right for the job. Save time and money purchasing 
only the control that’s required. During the next 
project or design review, scaling up to multi-axis 
or down to a single-axis is as easy as the click of a 
button.

派克广泛全面的运动控制平台允许工业机器设计师自
由选择适合他们的运动控制架构，以最好地满足特定
的应用需求。多轴或者单轴，集中或者分散，PC控
制或者独立控制，派克都能提供解决方案

ACR控制平台

通用软件环境

不论选择哪种控制平台，工程师现在都可以在我们
的单一软件环境：ACRview下进行配置，编程及运行
派克控制系统。ACRview环境支持派克的传统模拟多
轴控制及驱动，多轴ETHERNET Powerlink 运动总线
系统及Aries Controller 单轴驱动器/控制器。这一通
用软件环境使得机械设计师及终端用户能充分利用
高性能ACR伺服控制器完成多轴及单轴项目的设计应
用，而不需要在不同控制语言及软件环境间进行转
换或者重新学习不同的控制语言或者软件环境。通
用控制语言及软件环境所带来的好处包括减少开发
时间，并能有效降低整体运动控制系统的成本。

可扩展性

不同的机器有不同的运动控制要求。使用派克的可
扩展性的ACR控制平台，无论你目前的产品设计是
比较大还是较小，点对点，或者协同控制的，都能
从派克这里找到合适的控制器。既节省时间， 又节
约金钱，你只需要一台控制器。进行下一个项目或
者设计回顾时，拓展到多轴或者转变为单轴系统就
像敲击键盘一样简单。

系统设计解决方案

运动控制器
ACR9000控制平台
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Motion and Programming Capabilities

The ACR control platform supports a wide variety of 
motion control applications, providing the machine 
designer an unprecedented level of fl exibility. 
Everything from single-axis point-to-point motion 
through multi-tasking programs controlling high- 
performance multi-axis circular interpolation is 
available within the ACR platform. 

• Multitasking of up to 24 simultaneous programs
• Multiple coordinate systems
• Interpolation of up to eight axes in any combination
• On-the-fl y motion parameter changes
• Segmented electronic camming
• Electronic gearing with real-time phase advance
• Linear, circular and helical interpolation
• Automatic tangential and parallel tool alignments
• Interruptible moves
• Analog or digital feedback
• Dual-loop feedback
• Gantry lock
• Data teach and playback
• Backlash and ballscrew compensation

Connectivity

Support for Ethernet TCP/IP 10/100 Base-T, 
EtherNet/IP, USB2.0, RS232, RS485, and CANOpen 
ensures support for a wide variety of devices, 
including PCs, PLCs, expansion I/O and HMIs. 
Multiple channels are served simultaneously, giving 
users many options for PC and PLC connectivity. 

 
 

Parker ACR Control Solutions

• ACR9000 multi-axis controller
      • 1-8 axes, servo or stepper
• ACR ETHERNET Powerlink motion-bus controller
      • 1-16 axes, servo or stepper
      • (see pg. 23 for more details)
• Aries Controller 
      • Single axis servo drive/controller 

运动及编程能力

ACR控制平台支持广泛的运动控制应用，为机器设计
师提供了前所未有的灵活性。从单轴点对点的运动
控制到高性能的多任务编程控制的多轴圆弧插补，
都能从派克的ACR控制平台上找到答案。

• 可同时处理多任务，多达24个程序可以并行执行
• 多重坐标系统
• 8轴插补，可以采取任何组合形式
• 动态运动参数改变
• 分段电子凸轮。
• 电子齿轮，实时相位调整
• 线性，圆弧，螺旋插补
• 自动切线及平行工具对齐
• 可中断的运动
• 模拟或者数字反馈
• 双重回路反馈 
• 龙门架互锁
• 资料记录及回放
• 背隙及丝杠补偿功能

通信特征

支持Ethernet TCP/IP 10/100 Base-T, EtherNet/IP, 
USB2.0, RS232, RS485, 及CANopen接口，确保其支
持大多数其他的设备，包括PCs, PLCs, 拓展输入/输
出及HMIs。
支持多通道同时通讯，在PC及PLC的连通上给我们
的用户提供众多选择。

派克ACR 控制解决方案

•  ACR9000 多轴控制器
 • 一到八轴，伺服或者步进
 •  ACR ETHERNET Powerlink运动总线控制器
• 1-16轴，伺服或者步进
 •  （更多细节信息，参阅23页）
 •  Aries 控制器
•单轴伺服驱动/控制器 

运动控制器
ACR9000控制平台



222

 

多轴运动控制多轴运动控制

ACR9000运动控制器

Aries数字伺服驱动

ACR控制平台

特征

• 多达八轴的伺服或者步进控制
•  先进的多任务控制器，多达24个程序同时并行执行
• 8轴插补，可以采取任何组合形式
• 10/100 Base-T以太网
• USB 2.0
• EtherNet/IP兼容性
• 支持SSI接口的绝对值编码器
• ACRview软件开发组件
• 24VDC光学隔离的板载输入和输出
• 通过CANopen 拓展 输入/输出接口
• 120/240 VAC 电源输入
• 通过CE [EMC & LVD]. UL及cUL认证

ACR9000是派克主要的独立运动控制器，能够实现多达
八轴的运动控制。作为一台独立机器及运动控制器，或
者通过接口接入或协同一台PLC工作方面ACR9000表现非
凡，ACR9000囊括简单易用的项目开发组件，确保了快
速，高效的应用系统构建及维护。
ACR9000是那些在独立控制领域要求行业领先性能的客户
的首选解决方案，而且ACR9000价格实惠，简单易用。

Aries数字伺服驱动实现了数字驱动技术
所应当具有的优越性能，包括快速更新
速率及简单的安装过程。Aries有广泛的
反馈设备，能够驱动旋转或者直线伺服
电机，使其成为解决各种各样的机械应
用需求的理想驱动选择。

DriveTalk™使Aries和ACR9000能够很好
地匹配在一起。ACR9000上的每一个轴
都包含一个DriveTalk™信道（频道），
确保实现与派克Aries系列伺服驱动的通
讯传输。可通过控制器对驱动器进行配
置及诊断。

模拟+/- 1OV信号转矩及速度模式

运动控制器
ACR9000控制平台
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ACR解决方案

连通性及通讯特征使ACR能灵活运用于各种各样的机
械构造中。作为一个独立的机器及运动控制器，ACR
的表现优于同类产品，它可以通过一些接口连接PC或
者协同PLC进行工作。

AcroBASIC
ACR系列控制器使用专门的高级编程语言 - AcroBASIC。
这一简单易用的语言支持一系列广泛的运动，输入/输
出及通讯功能。几百个预设指令被植入AcroBASIC语
言库，以满足快速开发的需要。ACR的开放特性对高
级程序师也同样有着莫大的吸引力。事实上，每一个
可能的运动参量及标记都能轻易存取，允许我们的用
户将其运用 于特定的机械制造应用场合。

多任务处理

ACR控制器系列是真正意义上第一款多任务处理器，
它能够同时执行多重任务，在编程条件下并行执行多
任务。ACR多重任务处理控制器能同时控制多达16个
AcroBASIC程序。另外，ACR9000也同样能够控制8
个PLC梯形逻辑程序。由于领先的多任务处理内核特
性，程序在运行的时候会自动分配处理时间。程序可
以以一个恰到好处的基准进行调用。

运动特征

ACR装载了强大的运动功能：
• 分段的电子凸轮
• 电子齿轮，实时相位调整
• 多达八轴的直线插补
• 可编程位置输出开关，可定义多个来源
• 先进的龙门同步控制
• 3D弧线及相切轴控制
• 硬件&捕捉寄存器
• 时基运动

快速以太网 & USB 2.0
带有P1或P3选项，ACR9000配备10/100 BaseT Ethernet
接口及USB 2.0接口。Aries控制器只支持10/100  BaseT 
Ethernet接口。

中央PC应用

在许多机器中，一台PC主机负责管理用户界面，运动
控制，数据输入/输出，显示及其他作用。针对那些原
始设备制造商及需要自定义PC软件的终端用户，派克
更是提供了C++, Visual Basic及NET程序库供广大用
户开发新的应用软件。ComACRsrvr, 一个32位的OLE
自动控制【串行通讯端口】服务器，被含入ACRView 
软件研发工具箱，另外还包括难记其数的样本应用软
件。它也同样囊括了广泛的功能，以确保快速，稳定
的通讯，数据共享及运动控制.

带有100Mbs的以太网接口，ACR成为安装在PC上的控
制器板卡的一个可行替代选择。安装，配线，维护都
得到极大的简化，减少了PC接口的占用，使其他设备
能更好地联接PC。

ACR9000机器控制

板载及可拓展的数字输入 /输出，多任务处理的编
程环境，使ACR9000成为独立的机器控制的有力选
择。ACR9000 PLC程序合成了一系列梯形逻辑指令，
可以随运动控制程序一起运行，以满足更灵活的错误
处理及输入/输出监测。一个完整的200-行的PLC程序
每2毫秒扫描一次，一个扫描循环可以包括8个程序。

可扩展的输入/输出端口，令ACR9000成为CANopen 
主站，也令其能够控制遵循DS401协议的I/O设备。通
过CANopen扩展I/O支持多达4个节点及超过1000个数
字端。

其他设备，比如操作员界面及显示可以通过以太网来
完成。

运动控制器
ACR9000控制平台
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ACR Control Platforms

ACR MotionCOMponents Tool Kit

Includes:
• Connection Control for Ethernet, USB, serial or     
   PCI communication with any ACR controller
• Terminal Control for direct command input and fi le     
   transfer 
• Monitor Control for viewing the status of motion   
   critical fl ags and parameters 
• Teach Control for jogging axes and saving data to   
   arrays
• Playback Control for running profi les created with 
    the Teach Control
• CANopen Control for seamless integration of a       
   CANopen network
• Bit and Numeric Status Controls for convenient   
   display of any controller fl ag or parameter

• Moves Control for multi-axis motion commands
• DriveTalk Control for communication with Aries 
    drives from the ACR controller

ACR Features:
• Available in both .NET and ActiveX versions
• 12 integrated tools containing more that 100 ACR   
   function calls
• For use with all ACR series controllers
• Pre-built graphical controls for faster development
• Easy, hassle-free installation and set-up
• Functional User Interfaces can be developed in   
   minutes
• Graphical objects include wrapper classes for greater 
   convenience

 

The ACR MotionCOMponents Tool Kit is an extensive collection of components and controls to 
allow a software developer to quickly and easily build a custom user interface for PC-based 
motion control applications. The tools incorporate a full set of ACR function calls, enabling 
complete control of any ACR family controller from a PC program.

The ACR MotionCOMponents Tool Kit（ACR运动控制组件工具包）由众多的组件及控制工
具组成，它使软件开发人员能够快速且简便地创建一个自定义的用户界面，以实现基于PC
的运动控制应用。这些工具合成了一整套的ACR函数调用，从一个PC程序出发就能确保对
任何ACR系列控制器的完全控制。

包括：

•  任意ACR控制器的以太网，USB，串口或者PCI通讯
连接控制

• 直接指令输入和文件传输的终端控制
• 监测器控制，观察运动临界标记和参数的状态
• 向导控制中进行轴的点动以及保存数据到数组
• 对由向导控制中创建的运动曲线进行回放控制
• CANopen 控制-CANopen网络无缝融合
• 位和状态字控制-方便地显示任何控制器的标记及参数
• 多轴运动控制指令
• DriveTalk Control-Aries同ACR控制器的互联通讯

ACR特征：

•  在.NET和ActiveX版本下都可使用
•  12个集成工具，包含超过100个ACR函数调用
•  兼容全系列的ACR系列控制器
•  事先植入的图标控制，加快开发进程
•  简单， 无歧义的安装及设置
•  在几分钟内就可完成用户功能界面开发
•  图表教程，使用更方便

运动控制器
ACR9000控制平台
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ACR MotionCOMponents工具箱

连接及对话

建立了同任何ACR控制器间的通讯，在一个项
目里，对所有其他控制而言，它也是主要的连
接方式。终端控制中心允许用户输入指令及疑
问，并立即得到执行。为了程序转移，这一效
用被包含。

观察及监测

状态控制面板显示了一系列关键的运动参数及标
记。也可以通过面板轻易地自定义来自控制器的
数据。

点动，运动向导以及运行

Teach Panel是控制基本的运动功能的理想选
择。包括回零和驱动控制，还有定位数据。这
一控制允许用户跳到确定的位置，然后获取队
列数据用于之后的回放。Playback Control扮
演了多轴协同运动的位置记录功能。

运动控制器
ACR9000控制平台
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硬件

轴/控制器 2，4，6或者8轴
处理器 32位DSP @150 MFLOPS/75MHZ
轨迹计算 64位精确计算

用户内存 1MB闪存。保存用户程序和系统配置参数。

固件 闪存

尺寸 3.58”W x 1OS  H x 5.3”D（2-4轴），5.0”W x 1OS  H x 5.3”D（6-8 轴）

操作系统 多任务处理实时操作系统

后备电池 不易丢失的内存存储，保留所有系统和用户变量（可选）

性能

多重任务处理 8个并列系统/16个文本程序/8个梯形程序。

扫描周期 每100-500 微秒

PLC梯形逻辑图 100-500微秒扫描时间

插补 直线，圆弧插补，正弦曲线，螺旋线，椭圆，花键,3D轮廓。

伺服环路 PID，速度前馈,加速度前馈,陷波滤波器

位置捕获 硬件 < 1 usec
通讯

串行接口 串口[RS232 和/或者RS422]
以太网（接口） 10/100 Base-T
USB 2.0
CANopen DS401协议，针对输入/输出设备的DS401协议（可选）

控制信号

模拟输出 分辨率为16位的DAC,多达八个输出端口

步进输出 最大八轴，2.5兆赫兹。

输入/输出

编码器输入 最大10轴20MHZ正交编码器输入
软件配置输入类型为SSI，正交，脉冲/方向，CW/CCW

板载模拟量输入 8个单端（4个差分）输入分辨率12位（可选）

板载数字输入/输出 20路用于2到4轴的20 VDC光电隔离板载输入
40路用于6到8轴的24 VDC光电隔离板载输入
4路用于2到4轴的24 VDC光电隔离板载输出
8路用于6到8轴的24 VDC光电隔离板载输出

软件供应

开发软件 ACRView软件研发工具包

语言支持 C++, VB6, C#, VB.NET库

ACR MotionCOMponents工具箱

ACR控制平台

运动控制器
ACR9000控制平台
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                                 9000         P3         U4          M           0

轴数

U2 – 2轴，3编码器输入
U4 – 4轴，5编码器输入  
U6 – 6轴，S编码器输入       
U8 – 8轴，10编码器

模拟输入
0 – 无模拟输入
1 – 模拟输入(8) 

通讯

P1 - 以太网，USB及串口
P3 - 添加CANopen到P1版本

5.00
(127)

9.25
(234,9)

10.00
(254)

10.50
(266,7)

.25
(6,4)

.67
(17)

1.75
(44,5)

1.50
(38,1)

2.50
(63,5)

3.58
(90,91)

1.79
(45,5)

9.25
(234,9)

1.04
(26,4)

1.50
(38,1)

10.00
(254)

10.50
(266,7)

.25
(6,4)

.67
(17)

5.30
(134,6)
4.95
(125,7)

3x 0.188 (4,6)间隙
为#8或者M4安装螺丝预留

3x 0.188 (4,6)间隙
为#8或者M4安装螺丝预留

6到8轴

存储，记忆选项

M – 标准闪存
B – 添加后备电池RAM

  ACR9000尺寸规格  

  控制器   全系列
(mm)

  ACR9000 U2, U4, U6 & U8                      5.30 (134,6)

2到4轴

尺寸规格图

ACR9000组件编号系统

运动控制器
ACR9000控制平台
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ACR9640
www.parker-eme.com/mc

说明
ACR EPL是派克重要的独立运动控制器产品，能够实现
多达16轴的运动控制。方便连接性和通信特征使其能
够灵活应用于广泛的设备应用。ACR EPL是非常出色的
独立运动控制器，可以与PC或与PLC协同工作。
ACR EPL是具有行业领先性能表现的独立应用的解决方
案的理想选择，它易于使用，而且比较实惠。
ACR9640是一个紧凑的，经济的，遵循EPL的控制
器，它包括以太网，USB及一个用于ETHERNET Pow-
erlink连接的2-端口集线器。通过CANopen或利用EPL
驱动器的输入输出接口都可以添加I/O。
以太网Powerlink(EPL)通过标准以太网实现实时运动
控制功能，从而扩展出了ACR EPL系列产品。高带宽
数字通信网络为提高机器性能和丰富配置创造了条
件，同时也降低了设定时间和安装复杂性。

特征

• 通过ETHERNET Powerlink控制16轴
• 10/100 Base-T以太网

• USB 2.0
• EtherNet/IP兼容

• CANopen扩展I/O
• CE(EMC & LVD)，UL及cUL认证

• 多任务功能，多达24个程序同时运行。

• 8轴插补，可以采取任何组织形式

• IEC61131-3编程带结构化文本，连续功能图和梯形图

IEC61131-3控制器带Powerlink - ACR9640
概述

技术特性 – 概述

ACR9640
电源供应 24 VDC, 1A
处理器 32 bit DSP @150 MFLOPS/75 Hz
用户内存 2 MB闪存

运动总线 ETHERNET Powerlink：16轴
操作系统 Multi-tasking RTOS
Ethernet TCP/UDP, ETHERNET/IP
CANopen DS401协议
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ACR9640
概述

带IEC61131-3编程的经认证的控制引擎

ACR-9640提供多任务功能， 能同时运
行多达16个程序，带多重坐标系统。

运动和编程能力：

• IEC61131程编
• 结构化文本，梯形逻辑图和CFC
• PLCopen运动功能块

• 派克功能块

• 派克功能块

• 多达8轴线性插补

• 多达16个PLC任务：定时，循环或
中断配置任务优先

• 附加16个AcroBasic任务可用

• 分段电子凸轮系统

• 电子齿轮，实时相位修正

• 线性，圆弧，螺线及三次样条插补

• 龙门架同步系统

• 背隙及丝杠补偿

硬件特征：

• EPL版本支持多达16轴协同运动

• 配备2MB标准用户内存

• 强健的连接头，支持在严酷环境下
使用

• 支持EtherNet/IP，CANopen，USB2.0， 
RS232及RS485通信，多重信道同时
可用

• 行业标准Ethernet/IP通信

• ETHERNET Powerlink数字运动总线

• CANopenI/O支持超过1000个I/O点
• LED’s指示灯帮助您检查问题

ACR-9640支持标准PLCopen功能模块，并添加了派克定制的多轴功能块：

PLCOpen Function Blocks: Parker Function Blocks:
Administrative Motion Gear Cam Other Custom Functions
MC_Power MC_MoveAbsolute ACR_GearIn ACR_Camin ACR_ReadFlag
MC_ReadStatus MC_MoveRelative ACR_GearIn_lhpos ACR_Camin_lhpos ACR_ReadDintParameter
MC_ReadAxisError MC_MoveAdditive ACR_GearIn_Trg ACR_Camin_Trg ACR_ReadRealParameter
MC_ReadParameter MC_MoveVelocity ACR_GearIn_Trgp ACR_Camin_Trgp ACR_WriteFlag
MC_ReadBoolParameter MC_Home ACR_GearOut ACR_WriteDintParameter
MC_WriteParameter MC_Stop ACR_GearOut_Trg ACR_WriteRealParameter
MC_WriteBoolParameter ACR_GearOut_Trgp ACR_MoveCoordinated
MC_ReadActualPostion ACR_TouchProbe
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ACR9640
概述

基于证实了的行业标准平台的编程

ACR9640提供最好的IEC61131-3标准
编程。带结构化文本，连续功能图和
梯形图编程，我们为您的应用提供合
适的语言。

多重现场总线选项

ACR9640支持EPL高速运动总线及
CANopen扩展模拟和离散I/O。也支持
EtherNet/IP以实现同其他PLC及HMI的
整合。
支持EtherNet/IP，CANopen，USB2.0， 
RS232及RS485通信，多重信道同时可用。

连通性

ACR EPL 控制器包括一个单独的以太
网端口用于TCP/IP及EtherNet/IP™
通信。在实时E P L域和其他通信之
间，ACR控制器扮演网关的角色，允许
EPL网络专注于时序要求严格的运动及
I/O功能。
这一控制器能同时服务于多重通信信
道，在开发及日常运行中，给予用户
PC及PLC通讯提供众多选择。
EtherNet/IP™网络是被设计用来在工
业环境中使用的标准以太网和TCP/IP
设备。应用层协议是一个开放的标准- 
CIP™（控制及信息协议）。
CIP是同样应用于DeviceNet™及 Con-
trolNet™网络的上层协议，允许不同工
业设备间的互用。

ACR-View 
ACR-View为您定义的每一个项目自动
生成一系列通用标志。这些标志能自动
使用于您在Xpress HMI上的应用。



232

ACR9640
概述

ACR-View是一个强大的项目研发组件，协助ACR系列产品的
用户进行应用编程，调试及试运行。它包含很多特性，协助
新手及专家开发代码。建立及维护一个运动项目所需要的所
有工具包括：

• 以太网，USB，CANopen及串口连接支持

• 项目配置向导

• 伺服整定工具

• 内置示波器，记录表和XY坐标图

• IEC61131-3编辑器（结构化文本，梯形图及连续功能图）

• 实时终端界面

• 伺服回路诊断工具

• 综合状态面板

• 内置帮助文件

ACR-View软件开发组件

开发概览

通过使用配置向导，项目设置非常流畅。ACR9640的配置在几分钟
内就可以完成，因为有一系列简单步骤的引导。ACR-View会设置必
要的参数，使控制器满足运动及代码开发要求。

ACR-View可配置的环境允许您创建一个以您想要的方式工作的开发
系统。这个开发环境中的界面可以保留，浮动或移动到能使他们发
挥最佳使用效果的位置。以及其他可用的信息包括工具提示及一个
同上下文关联的帮助系统。

使用比特及数值状态面板，可以查看几乎所有控制器参数或标志。
伺服回路状态面板允许进行伺服运行的深度分析。

状态面板

配置向导
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ACR9640
概述

伺服整定

运动控制功能块

编辑器

ACR-View不仅包含行业标准的PLCopen功能块，还拥有多轴协同功
能块。

IEC61131-3编辑器支持完整的项目开发，支持一种或几种语言。所
有语言都支持运动及I/O逻辑。

ACR-View强大的示波器特性使伺服整定能够达到最优化。多达四个
通道数据能被观察并储存。整定所得立即更新，运动轮廓随即调整
以最好地适应应用需求。
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ACR9640
概述

EPL控制器 
管理节点(MN)

• 储存并运行运动程序

• 监督及控制本地

• I/O及系统拓展I/O
• 为所有轴生成运动轨迹

• 将位置设定值发送到驱动器

• 同步多轴定位，紧密的协同运动

Compax3 EPL I30  
控制节点(CN)
• 闭合伺服回路包括转矩，速度及定

位回路

• 本地I/O（8输入，4输出）

• 用于色标监测的高速输入

• 电机，旋转变压器编码器反馈…

• 安全扭矩停止输出功能

ACR9640多轴 
EPL控制器

Compax3 
EPL伺服驱动器

ETHERNET Powerlink

ETHERNET Powerlink通信

• 用一个全数字化的以太网网络替代
传统±10V模拟控制及反馈电缆

• 带站点通信的网络协议，保证每一
循环周期内各节点实时，确定性数
据发送和接收，如下图所示

• 经认证的，强健的CANopen配置文
件通过经认证的，强健的以太网硬
件发送

• 标准的TCP/IP通信并不会妨碍数据
的确定性，因为它发生在循环周期
结束时的异步节点间。

• 优越的性能，时基振动<1µs

指定位置/速度，数字输出，驱动使
能，驱动复位

实际位置/速度，输入，跟踪误差，
转矩，驱动故障，扩展轴状态
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ACR9640
技术特性

技术特性

技术数据

ACR9640 EPL控制器

硬件

轴/控制器 16 EPL轴
电源要求 24 VDC, 1 A
处理器 32位浮点DSP @150 MFLOPS / 75 MHz
用户内存 2 MB闪存，保留用户程序及系统配置参数

固件 闪存

操作系统 多任务RTOS
后备电池 非易失性存储，保留系统及用户变量（5年@25 ˚C）

性能

多任务功能 8个坐标系统/16个文本程序/8个梯形图程序

轨迹修正 64位精度，500µs（取决于轴）

插补 线性，圆弧，正弦曲线，螺旋形，椭圆形，三次样条线，3D弧线

通信

ETHERNET Powerlink ETHERNET Powerlink V2。集成2-端口集线器，RJ-45连接头在位置插补模式
里支持EPL DS402驱动器

串行接口 1个串行端口（RS232和/或者RS422）

以太网
10/100 Base-T, RJ-45连接头
支持IP协议TCP/UDP, EtherNet/IP

USB USB 2.0，B类连接

CANopen 标准9针D型头连接
I/O设备支持DS401协议

提供的软件
开发软件 ACR-View软件开发组建

支持的语言 C++, VB6, C#, VB.NET, LabVIEW库

环境特性

周边条件

温度范围

• 运行温度：0…+50˚C
• 储存温度：-40…+75˚C

湿度

运行湿度：0...95 %非冷凝

污染等级

2 (per IEC61010)
冲击

15 g, 11 ms半正弦波

振动

10...2000 Hz @2 g

标准及认证

CE认证

CE (EMC)
CE (LVD)

UL认证

UL认证

RoHS认证

符合欧盟2002/95/EC指令 – 有害物质使用限制(RoHS)
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ACR9640
技术特性

尺寸规格图
尺寸规格[mm]

22.23

234.9

264.6

134.6

44.5

6.4

254

17
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ACR9640
订购代码

订购代码

ACR9640 EPL
1 2 3 4

订购示例 9640 P1 U0 B0

1 控制器版本 1)

9640 24 VDC输入

2 通信

P3 以太网，USB，串口及CANopen
3 轴数，编码器输入

U0 16 EPL轴
4 内存

B0 后备电池RAM
1) 所以型号都包括ACR-View软件开发组件CD

附件

电缆

1 2 3
订购示例 71 - 016939 - 10

1 附件型号

71 电缆

2 通信

016939 RS232通信电缆PC-ACR
3 电缆长度

10 3 m

派克I/O系统 - PIO

1 2
订购示例 PIO - 337

1 系列

PIO 派克I/O系统

2 现场总线联接器

337 CANopen联接器

347 CANopen联接器ECO
总线终端

数字量输入

400 2DI 24 VDC 3.0 ms
402 4DI 24 VDC 3.0 ms
430 8DI 24 VDC 3.0 ms

模拟量输入

456 2AI ±10 VDC差分输入

468 4AI 0-10 VDC S.E.
480 2AI 0-20 mA差分输入

数字量输出

501 2DO 24 VDC 0.5 A
504 4DO 24 VDC 0.5 A
530 8DO 24 VDC 0.5 A

模拟量输出

550 2AO 0-10 VDC
552 2AO 0-20 mA
556 2AO ±10 VDC
系统终端

600 总线终端 
（每一现场总线节点需要的终端）

602 电源供应终端24 VDC
附件

PIO快速标志法
（选定的指示符用于手动标记）

501-WEISS 白色

501-GELB 黄色

501-ROT 红色

501-BLAU 蓝色

501-GRAU 灰色

501- ORANGE 橙色

501- HELLGRUEN 浅绿色

CANopen附件ACR-PIO

1
订购示例 BUS10/01

1 附件型号

SSL02 CANopen电缆（每段长度1m）1)

BUS10/01 总线端连接器

1)  例如：2块SSL02 = 1 SSL02带2m电缆长度

EPL 附件ACR-Compax3

1 2
订购示例 SSK28 / 01

1 附件型号

SSK28 RJ45交叉电缆(Powerlink)
2 电缆长度

20 0.25 m
21 0.5 m
01 1.00 m
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IEC61131-3控制器带CANopen 
- C3 powerPLmC-E30
概述
说明
Compax3 powerPLmC是一个包含了PLC，运动控制及可
视化等多任务于一体的控制系统。CANopen把总线组
件同CANopen主机“Compax3 powerPLmC”。联结在
一起。基于IEC61131-3的指令范围对控制任务可用。
编程在“CoDeSys”高效编程系统里实现并通过以太
网传送。通过对PLCopen功能模块的支持，来完成相
关运动任务。

特征

• 32位 - RISC – 处理器：<100µs处理1000条语句行

• CANopen多轴通信

• 通过驱动接口实现伺服轴的简单整合

• 以太网：
• 编程接口,
• 远程诊断通过因特网/局域网

• 过程可视化

• 系统集成

• 基于IEC61131-3/PLCopen可编程

• CoDeSys V2.3开发工具

• PLC功能
• 4种实时任务类型：自由运转型，循环型，事件触发型

• （内部或外部事件）

• 调试，单步执行，监视功能，日志

• 在线程序改变

• 由派克提供的PLC扩展
• POP：派克操作面板(MMI) – 从4行显示到彩色触摸屏

• PIO：派克数字量及模拟量输入/输出 – 模块化扩展

• InteractXpress (HMI)

技术特性 – 概述

平台 32位RISC处理器200 MHz
程序内存 128MB紧凑闪存卡

数据存储器SDRAM/ 
永久数据存储器

16 MB/32 kB（留存）

控制器特征

处理时间 <100 µs for 1000 IL rows
最小循环时间 一般1 ms
编程及调试

编程系统 CoDeSys V2.3
编程语言 IL, SFC, FBP, ST, LD, CFC
可视化

本地编程系统 Yes
网络服务器 Yes

OPC服务器 Yes
接口

常规 2x RS232

现场总线选项

• 2 x CANopen Master
• DP - SLAVE (Profibus)

• 以太网

• 10/100 MBauds
• TCP / UDP
• TCP/IP服务器

数字量及模拟量输入/输出选项
通过PIO及CANopen实现任意输
入/输出（取决于轴数）

C3 powerPLmC-E30
www.parker-eme.com/plmc
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C3 powerPLmC-E30
应用

可视化/HMI
• POP

分散化I/O扩展

• PIO

C3
 S

er
vo

M
an

ag
er

 / 
Co

D
eS

ys

IEC61131-3

PLCopen

数据处理

可视化

通信（过程控制）

访问所有系统组件

工程处理

通信

执行器系统

网络互联

驱动器接口

IEC61131-3

PLCopen

凸轮设计

优化
设置
诊断/分析/维护
示波器

电机管理
电机数据库
液压管理
阀门库

尺寸标注工具

PC软件

多轴运动控制器C3 powerPLmC-E30应用

伺服电机

步进电机AC电机

直驱电机

操作执行器

精密执行器

汽缸

手柄

旋转机构

旋转驱动

直线驱动

电机 
油缸

阀门 
泵

功率定额

功
能

气动

功率定额

功
能

电动

伺服驱动器

         AC/DC驱动器St
ep

pe
r 

m
ot

or

CANopen

C3 powerPLmC-E30
- 独立式 -

功率定额

功
能

液压



241

Compax3S / Compax3H 
(CANopen)

C3 powerPLmC-E30

Profibus

CANopen (1)

PIO

Pop

Ethernet

Compax3 Fluid 
(CANopen)

C3 powerPLmC-E30
系统配置

运动控制

• 现成的PLCopen运动控制功能模块
允许用户高效地创建程序

• 驱动接口
• 不需要专业的现成总线知识也能进行
伺服轴的整合

• 由于采用了内置高速缓冲存储器，实现
最短传输时间，仅传送需修改的数据

项目管理

• 保存并归档一个包含符号及注释的
完整项目（源文件），使维护调用
更容易，因为设备本身不需要任何
项目数据

• 创建并保护用户自定义函数库，它
可以作为程序测试部分进行再使用

• 不同的用户等级设置可以用密码锁
定部分程序

• 5种IEC语言加CFC可供选择

• 数据导入/导出

文件处理

• 控制器能生成文件（例如：为 错误
协议，配置，机械参数）

• 通过文件传输服务器，在C3 power-
PLmC驱动器上可获得文件，文件也
可以下载到PC上

• 错误信息可以通过错误代号的方式
传输到错误字符串，然后同时间日
期（来自于集成的时钟）一起储存

网络控制系统

• 多重控制系统能通过以太网一起网
络化

• 通过网络变量进行信息交换

可视化

• 集成到本地编程系统

• 机械设备或系统状态监控

• 调试

• 诊断

• 集成通过标准浏览器访问网页服务
器的通道

• O P C 接 口 用 于 整 合 基 于 W i n -
d o w s 可 视 化 程 序 ， 比 如
InteractX，WinCC， I n t o u c h， 
Protool

• 远程诊断

功能

主要应用领域

• 超过两轴的运动自动化控制

• 高级系统整合（比方通过以太网）

• 集成复杂设备用于机器的可视化操作

• 连接有大量数字量及模拟量输入

• 整合气动及液压自动化设备

• 高比例的PLC特有任务

• 通过第二CAN bus集成其他自动化组件

• 电动，液压及气动等机械结构混合
使用理念实现的基础

CANopen (2) or CAN

HMI 
InteractXpress 
Webvisio

additional 
components 
(CANopen)

运动控制PLC C3 powerPLmC-E30的系统设计
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基本资料

• 平台：32位RISC处理器200MHz
• 128MB紧凑闪存卡

• 4MB闪存，程序内存

• 16MB SDRAM数据存储

• 32kB（掉电保持）永久数据存储

• 实时时钟

• 实时多任务操作系统

• 24 VDC电压

控制器特征

• 处理时间<100 µs处理1000 IL语句行

• 实时任务
• 顺序

• 循环

• 事件控制内部/外部事件

• 1 ms最低循环时间

• 在线程序变换

• 看门狗

编程及调试

• CoDeSys V2.3编程系统

• IL, SFC, FBP, ST, LD, CFC编程语言

• IEC61131-3指令范围

• PLCopen - 运动控制模块

• 调试，单步执行，监视功能

• 模拟，在线跟踪

• 断点（源代码级的调试）

• 源代码下载

• 写，读，强制变量

• Fast Ethernet programming interface
可视化

• 本地编程系统

• 网络服务器

• OPC服务器

接口

• 2 x CANopen主机

• DP - 从机(Profibus)
• 以太网

• 10/100波特率

• TCP/UDP

• Modbus TCP/IP服务器

• 通过PIO及CANopen实现任意数字量及模拟量输入/输出（取决于轴数）

技术特性

C3 powerPLmC-E30
技术特性
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• CAN Bus 1（输入输出）

• CAN Bus 2（输入输出）

• 2x RS232
• 以太网 → PC

• 现场总线

124 mm

105 mm

59 mm

35 mm

• 24 VDC电源

• LED状态指示灯&重置指示灯

• 十六进制编码开关

连接头布局

尺寸规格图

C3 powerPLmC-E30
技术特性

标准及符合性

CE认证

• EC EMC指令EN 61 000-6-2和EN 61 000-6-4
UL认证

• 根据UL508C符合UL认证

RoHS认证

符合欧盟2002/95/EC指令-有害物质使用限制(RoHS)

环境条件

温度范围

0...45 ˚C
湿度

最大相对空气湿度 <=85% 3K3级；冷凝
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订购代码

C3 powerPLmC
1 2

订购示例 C3 powerPLmC -E30

1 产品

C3 powerPLmC 运动控制PLC
2 型号

-E30 独立式

C3 powerPLmC-E30
订购代码

接口电缆及连接头

1
订购示例 SSK01/01

1 附件

SSK28/01 RJ45交叉电缆1 m 
(PC-C3 powerPLmC-E30)

SSL02(1) CAN Bus电缆 (2) 非预制的

BUS10/01 CAN bus连接头
带两个电缆输入的插头（1x连入，1x连出
CANbus电缆），还有一个用于激活终端电
阻器的开关

(1) 长度以米为单位

派克I/O系统 - PIO
1 2

订购示例 PIO - 337

1 系列

PIO 派克I/O系统

2 现场总线联接器

337 CANopen联接器

347 CANopen联接器ECO
总线终端

数字量输入

400 2DI 24 VDC 3.0 ms
402 4DI 24 VDC 3.0 ms
430 8DI 24 VDC 3.0 ms

模拟量输入

456 2AI ±10 VDC差分输入

468 4AI 0-10 VDC S.E.
480 2AI 0-20 mA差分输入

数字量输出

501 2DO 24 VDC 0.5 A
504 4DO 24 VDC 0.5 A
530 8DO 24 VDC 0.5 A

模拟量输出

550 2AO 0-10 VDC
552 2AO 0-20 mA
556 2AO ±10 VDC
系统终端

600 总线终端 
（作为每一现场总线节点需要的终端）

602 电源供应终端24 VDC
附件

PIO快速标示法
（选定的指示符用于手动标记）

501-WEISS 白色

501-GELB 黄色

501-ROT 红色

501-BLAU 蓝色

501-GRAU 灰色

501- ORANGE 橙色

501- HELLGRUEN 浅绿色




