
Profinet 使用手册 

1. 硬件环境连接 

按表 1 所列，准备相应的硬件设备，并按图 1 进行硬件物理连接。 

 

设备名称 数量 

PLC 1 

二层交换机 1 

PC 1 

网线 3 

24V 电源 1 

导线 2 

珞石机器人 1 

表 1.硬件设备 

BT1

24V电源+

24V电源-

网线连接

网线连接

网线连接

 

 

                              图 1.profinet 通信硬件设备连接图 

 

 

 

 



2. PLC 侧相关配置 

步骤 备注 

1. 新建项目 

1) 打开博图软件，选择创建新项目，

输入项目名称，点击创建按钮； 

2) 点击界面左侧“设备与网络”选

项框，点击“添加新设备”； 

3) 选择控制器型号，控制器型号为

硬件使用 PLC 的型号。如右图所

示； 

 

2. 加载 Rokae 的 GSD 文件 

点击菜单栏“选项”-“管理通用站描

述文件 GSD”,在源路径处加载 Rokae

模块的 GSD 文件。 

 

3. 网络视图中添加 Rokae-dev 模块 

在左侧项目树中，展开设备栏中 

PLC_1[CPU+具体型号](例如 PLC_1[CPU 

1214C DC/DC/Rly])，双击“设备组态”，

在出现的界面中，点击“网络视图”。

在右侧硬件目录栏中，展开“其他现

场设备”，展开“profinet IO”,展开 I/O，

展开 rokae，展开“rokae-dev”,选择

rokae-dev。加载成功后，如右图所示。 
 



4. 给 PLC 配置 IP 地址 

在 PLC 图标上的绿色小方框处点击右

键--属性，在下方的常规框中点击“以

太网地址”，在 IP 协议处，设置 IP 地

址和子网掩码。PLC 的 IP 需要和 rokae

模块的 IP 同网段。如右图所示，设置

PLC 的 IP 地址为 192.168.0.172。 

 

5. 给 rokae 模块配置 IP 地址 

1）在 rokae 模块图标的绿色小方框

处，点击右键--属性，在常规框中点击

“以太网地址”，在 IP 协议处，设置

IP 地址和子网掩码。此处设置机器人

默认 IP 地址 192.168.0.160。 

 

 

 

 

 

 

 

2）更改 IO 周期。见右下图。 

 

 

6. 建立 PLC 与 rokae 的虚拟连接 

点击 rokae 模块的“未分配”蓝色字

体，点击选择 IO 控制器 PLC 型号。 

 



7. 给 rokae 模块配置槽数据类型 

双击 rokae 红色图标，到设备视图界

面，在右侧设备概览中配置槽数据类

型。具体配置方法：在右侧目录中，

展开模块选项，双击想选择的对应槽

类型，即可自动匹配到设备概览列表

中。如右图所示。 

 

8. 保存，下载 

点击“保存项目”按钮，再点击“下

载按钮”，将以上配置下载到 PLC 中。 

 
9. 下载的过程 

在扩展下载到设备的对话框中，PG/PC

接口类型选择 PN/IE，PG/PC 接口选择

本机网卡，接口 /子网的连接选择

PN/IE_1，点击开始搜索按钮，等到选

择目标设别中出现 PLC 的设备信息，

并且闪烁 LED 处变橘色，此时再点击

下载按钮。 

 

 

 

3. Profinet 总线建立 

步骤 备注 

1. 打开 Robot Assist 软件，在菜单栏

选机器人--通信--总线设备，点击

总线设备。 

 



2. 新建总线设备 

在总线设备界面，点击右下角的“+”，

新建总线设备。 

 

3. 总线设备的参数设置 

具体设置参考右图。 

注意槽数据类型需要与 PLC 侧对应。

例如，PLC 侧设置槽 1 为“只读”的 int

类型，则总线处槽 1 需要设置为“只

写”的 int 类型。 

 

4. 打开总线设备开关 

打开 profinet 的总线开关，状态监控

会显示连接的状态。如右图。 

 
 

5. 状态监控界面显示连接的状态 

连接的状态有三种：已连接，正在监

听，已关闭。如右图。  

 

 

4. Profinet 寄存器建立 

步骤 备注 

1. 打开 Robot Assist 软件，在菜单栏

选机器人--通信--寄存器，点击寄

存器。 

 



2. 新建寄存器 

在寄存器界面，点击右下角“+”，新

建 profinet 类型的寄存器。 

具体配置参考右图。 

目前支持新建 bool、bit、float、int 类

型的只读和只写的寄存器。 

 

3. 寄存器列表可查看寄存器 

可通过设备，类型，名称，描述来过

滤选择寄存器。 

 

4. 状态监控-寄存器列表可查看寄

存器的当前值 

也可通过设备，类型，读写，名称，

描述来过滤筛选寄存器。 

 

  



 

5. PLC 变量的建立 

步骤 备注 

1. 新建 PLC 变量，使用默认变

量列表 

打开博图软件上之前建立的工

程。在左侧设备栏中，展开

PLC_1[CPU 型号]的菜单，找到

PLC 变量，在 PLC 变量中新建变

量。 

 

2. 新建 PLC 变量表 

在 PLC 变量中，点击添加新变量

列表，可新建变量列表，可通过

右键--重命名，给变量列表命名。 

例如新建一个 bool_read 的变量

列表，双击该列表，在右侧该列

表界面，新增名称，选择数据类

型，指定地址。见右上图。 

注意，这里的数据类型和地址需

要与机器人侧寄存器的数据类

型和地址对应。具体对应关系见

右下图。 

 

 



3. 数组的建立 

1) 新建 PLC 数据类型 

名称任意输入，数据类型选择

Array[xx..xx] of xx，例如设置为

bool 类型的数组，元素从 1 到 56，

就是 Array[1,56]of Bool. 

2) 新建 PLC 变量使用该数据类

型. 

 

 

4. 设置好 PLC 变量后需要下载

到 PLC 

操作步骤参考标题 2.9 下载的过

程。 

 

5. 监控列表监控新建的 PLC 变

量值 

在监控与强制表中，新添加一个

监控表，重命名后，在这个监控

表中添加之前建过的 PLC 变量。 

 

6. 监视所有变量值 

点击全部监视按钮，监视所有变

量的值。 

 

 



6. Profinet 通信——寄存器读写 

PLC 做主站，机器人做从站。 

通过前 5 节，已经配置好 PLC 和机器人侧的寄存器，地址对应。 

下面讲解怎么实现寄存器的读写操作，进行通信。 

步骤 备注 

1. 机器人侧只写，PLC 侧只读 

1) RL 程序中，编写代码，给只写寄

存器赋值； 

 

2) PLC 侧监控对应的只读数据 

在监控列表中，点击开始监控按钮后，

可监控只读的数据。 

数据会随 RL 程序里执行到的赋值指令

而改变。 

 

 

 



2. 机器人侧只读，PLC 侧只写 

1) 在博图中可在监控列表直接修改

只写变量的值，并点击立即修改

按钮，可实现修改值。 

2) 也可对 PLC 只写的变量进行编

程。对 int 和 float 变量每秒自加

1；对 bool 类型变量，每秒变 1

次。如右图所示。 
 

 

 

3) 博图中的监控与强制表中查看只

写值的变化；会隔几秒钟变化一

次（有一定延迟）。  

 

 



4) 在 RL 程序中打印出只读变量的

值 

观察与 PLC 只写变量是否对应。 

 

5) 也可以在状态监控列表中观察只

读寄存器的值的变化。 

 

 

7. 寄存器绑定功能 

步骤 备注 

1．在机器人侧新建只

读或者只写寄存器时，可以

同时绑定功能。 

例如右图所示，控制上

下电的功能可绑定 bool

或者 int 类型只读寄存

器，绑定

ctrl_motor_on_off 功

能。 

 

 



2．在 PLC 侧建一个对

应地址的只写寄存器，控制

上下电操作，写 0 为下电，

写 1 为上电。 
 

3．目前绑定功能支持

以下： 

机器人侧支持的只读寄存器

的绑定功能有： 

控制上下电，切换手动自动

模式，控制 pptomain，程序

运行停止，急停恢复，清除

报警。 

支持的只写寄存器的绑定功

能有：报警状态，碰撞检测

状态，急停状态，HOME 点

状态，上下电状态，操作模

式状态，程序运行状态等。 

 

4．远端控制 

可通过绑定右图所示功能的

寄存器实现远程控制 JOG 方

式，更新点位，更新工具工

件等操作。 
 

 



8. 多 PN 从站使用注意事项 

1）portal 软件中 PN 从站命名中注意不要使用下划线 

2）修改完 PN 从站的名称后，需要右键点击 PN 从站，选择“分配设备名称”选项，在弹出

的窗口中分配修改后的名称给对应的从站设备，分配成功后选择 plc 的下载按钮更新 plc 中

的配置数据。 

 

 

3）portal 软件中修改完 PN 从站的名称后，需要对应在 xcore-HMI 界面里的总线设备中修改

profinet设备的名称，保持Portal软件中的PN从站名和 xcore中的总线设备从站名一致即可。 

 



 


