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前 言

《机械电气设备 开放式数控系统》分为以下部分：
——机械电气设备 开放式数控系统 第 １部分：总则；
——机械电气设备 开放式数控系统 第 ２部分：设计规范（暂定名称）；
——机械电气设备 开放式数控系统 第 ３部分：技术条件（暂定名称）；
——机械电气设备 开放式数控系统 第 ４部分：接口（暂定名称）；
——机械电气设备 开放式数控系统 第 ５部分：通讯（暂定名称）；
——机械电气设备 开放式数控系统 第 ６部分：硬件平台（暂定名称）；
——机械电气设备 开放式数控系统 第 ７部分：软件平台（暂定名称）；
——机械电气设备 开放式数控系统 第 ８部分：试验与验收（暂定名称）；
……。
《机械电气设备 开放式数控系统 第 １部分：总则》为ＧＢ燉Ｔ１８７５９系列标准的第 １部分。本部分

规定了开放式数控系统的功能特征、系统基本体系结构及通信接口。在有关数控系统的产品标准中可引
用本部分中的内容，相关的产品标准应与本部分相协调。
规定本部分的目的旨在促进开放式数控系统技术的发展，以适应国际间的贸易、技术经济交流的

需要。
本部分的附录 Ａ、附录 Ｂ、附录 Ｃ、附录 Ｄ、附录 Ｅ和附录 Ｆ为资料性附录。
本部分由中国机械工业联合会提出。
本部分由全国工业机械电气系统标准化技术委员会和全国金属切削机床标准化技术委员会归口。
本部分由“开放式数控系统国家标准起草工作组”负责起草。
本部分附录 Ａ由武汉华中数控股份有限公司起草。
本部分附录 Ｂ由北京和利时系统工程股份有限公司起草。
本部分附录 Ｃ由中国计算机软件与技术服务总公司起草。
本部分附录 Ｄ由北京凯奇数控设备成套有限公司等三个单位起草。
本部分附录 Ｅ由北京航天数控系统有限公司起草。
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机械电气设备 开放式数控系统

第 部分：总则

 范围

为了解决数控应用软件的产业化生产及系统的互连问题，特制定本总则，用以指导制定开放式数控
系统标准。
本部分规定了开放式数控系统（ＯｐｅｎＮｕｍｅｒｉｃａｌＣｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍ，以下简称：ＯＮＣ系统）的功能及

特征、基本体系结构及通信接口，规定了 ＯＮＣ系统的模块化拓扑结构及标准化通信接口等方面的基本
要求，以利于：

——能以最少的修改，实现应用程序在不同厂商生产的数控系统间进行移植；
——能使本地或远程数控系统中的应用程序实现互操作；
——能以方便用户迁移的方式实现同用户的交互。
本部分适用于 ＯＮＣ系统。
本部分相关应用示例可参见附录 Ａ、附录 Ｂ、附录 Ｃ、附录 Ｄ和附录 Ｅ。

 规范性引用文件

下列文件中的条款通过本部分的引用而成为本部分的条款。凡是注日期的引用文件，其随后所有的
修改单（不包括勘误的内容）或修订版均不适用于本部分，然而，鼓励根据本部分达成协议的各方研究是
否可使用这些文件的最新版本。凡是不注日期的引用文件，其最新版本适用于本部分。

ＧＢ４８２４—１９９６ 工业、科学和医疗（ＩＳＭ）射频设备 电磁骚扰特性的测量方法和限值

ＧＢ燉Ｔ５２２６．１—１９９６ 工业机械电气设备 第 １部分：通用技术条件（ｅｑｖＩＥＣ６０２０４１：１９９２）
ＧＢ燉Ｔ５２７１．１—２０００ 信息技术 词汇 第 １部分：基本术语（ｅｑｖＩＳＯ燉ＩＥＣ２３８２１１：１９９３）
ＧＢ９２５４—１９９８ 信息技术设备的无线电骚扰限值和测量方法（ｉｄｔＣＩＳＴＲ２２：１９９７）
ＧＢ燉Ｔ１１４５７—１９９５ 软件工程术语

ＧＢ燉Ｔ１５９６９ 可编程序控制器（ｉｄｔＩＥＣ６１１３１：１９９２）
ＧＢ燉Ｔ１７６２６．２—１９９８ 电磁兼容 试验和测量技术 静电放电抗扰度试验（ｉｄｔＩＥＣ６１０００４２：

１９９５）
ＧＢ燉Ｔ１７６２６．４—１９９８ 电磁兼容 试验和测量技术 电快速瞬变脉冲群抗扰度试验（ｉｄｔＩＥＣ

６１０００４４：１９９５）
ＧＢ燉Ｔ１７６２６．５—１９９９ 电磁兼容 试验和测量技术 浪涌（冲击）抗扰度试验（ｉｄｔＩＥＣ６１０００４５：

１９９５）
ＧＢ燉Ｔ１７６２６．１１—１９９９ 电磁兼容 试验和测量技术 电压暂降、短时中断和电压变化的抗扰度

试验（ｉｄｔＩＥＣ６１０００４１１：１９９４）
ＧＢ燉Ｔ１８７４３—２００１ 工业机械电气设备 控制与驱动装置间实时串行数据链路（ｉｄｔＩＥＣ６１４９１：

１９９５）

 术语和定义


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开放式数控系统 ┄┅┃┃┊│┇━┄┃┉┇┄━┈┎┈┉│（﹤）
指应用软件构筑于遵循公开性、可扩展性、兼容性原则的系统平台之上的数控系统，使应用软件具

备可移植性、互操作性和人机界面的一致性。

基本体系结构 ┇┇┃┇┉┉┊┇
基本体系结构是从功能参考模型引伸出来的功能层次逻辑结构。包括应用软件和系统平台。


系统平台 ┈┎┈┉│┅━┉┄┇│
由硬件平台和软件平台组成的用于运行数控应用软件对运动部件实施控制的基础部件，与数控系

统其他部件一起，实现对机械的操作控制。

硬件平台 ┇┌┇┅━┉┄┇│
是软件平台和应用软件运行的基础部件，处于基本体系结构的最底层。


软件平台 ┈┄┉┌┇┅━┉┄┇│
是应用软件运行的基础部件，处于基本体系结构的硬件平台和应用软件之间。


应用软件 ┅┅━┉┄┃┈┄┉┌┇
为解决专门领域内的、非计算机本身问题的软件。
［ＧＢ燉Ｔ１１４５７—１９９５中 ２．２５］


﹤核心软件 ﹤─┇┃━┈┄┉┌┇
是指数控系统中应用软件中的基础软件，包括运动控制、轴控制和运动控制管理等。


人机控制 ┊│┃│┃┄┃┉┇┄━
为完成人对机械设备的操作、管理和获取其工作信息实现人机交互而设置的功能。


功能单元 ┊┃┉┄┃━┊┃┉
能够完成特定任务的硬件实体，或软件实体，或硬件实体和软件实体。
［ＧＢ燉Ｔ５２７１．１—２０００中 １．１．４０］


开放式数控系统应用编程接口 ┄┅┃┃┊│┇━┄┃┉┇┄━┈┎┈┉│┅┅━┉┄┃┅┇┄┇││┃┃┉┇┐

（﹤﹢﹫）
ＯＮＣ系统应用软件与系统软件平台之间的及与 ＯＮＣ系统应用软件之间的接口。


配置系统 ┄┃┊┇┉┄┃┈┎┈┉│
配置系统指的是按各种不同的要求，集成所需的软件模块，以配置成一致性的完整的应用系统。


可移植性 ┅┄┇┉━┉┎
软件不加改动地从一种运行环境转移到另一种运行环境下运行的能力。
［ＧＢ燉Ｔ１１４５７—１９９５中 ２．３４０］


可伸缩性 ┈━━┉┎
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是指 ＯＮＣ系统应用软件在不改变系统平台的情况下具有缩放功能的能力。

互操作性 ┃┉┇┄┅┇━┉┎

ａ）两个或多个系统交换信息并相互使用已交换的信息的能力。

ｂ）两个或两个以上系统可互相操作的能力。

［ＧＢ燉Ｔ１１４５７—１９９５中 ２．２５３］


兼容性 ┄│┅┉━┉┎

ａ）两个或两个以上系统运行同一软件可得到同样结果的能力。

ｂ）两个或两个以上系统处理同样的数据文件可得到同样结果的能力。

［ＧＢ燉Ｔ１１４５７—１９９５中 ２．７１］

 ﹤系统的特征及功能

． 技术要求

ＯＮＣ系统电气安全性应符合 ＧＢ燉Ｔ５２２６．１的规定。

ＯＮＣ系统电磁兼容性应符合 ＧＢ４８２４、ＧＢ９２５４、ＧＢ燉Ｔ１７６２６．２、ＧＢ燉Ｔ１７６２６．４、ＧＢ燉Ｔ１７６２６．５、

ＧＢ燉Ｔ１７６２６．１１的规定。

ＯＮＣ系统除遵守上述规定外，还应符合通用数控系统的有关标准规定。

． ﹤系统的开放程度

ＯＮＣ系统的开放程度可分为以下三个层次：
第一层：具有可配置功能、开放的人机界面的通信接口及协议。
第二层：控制装置在明确固定的拓扑结构下允许替换、增加 ＮＣ核心中的特定模块以满足用户的特

殊要求。
第三层：拓扑结构完全可变的“全开放”的控制装置。

． ﹤系统第一层开放的基本特征和功能

．． ﹤系统的功能配置

ＯＮＣ系统经过配置形成应用系统，并可以根据用户的特定需求按照制造商提供的软件功能表经过

配置系统给予满足。

．． 开放式人机界面

人机界面指 ＯＮＣ系统与外部操作实体（如操作者通过网络、其他信息处理设备和控制装置）之间

进行信息交互的接口。

．． 用户可根据需要设置操作按键的功能及与之对应的显示方式和设定显示画面的结构和内容。

．． 操作指令、数据及系统工作状态的显示应符合有关国家标准和燉或国际标准的规定。

．． ＯＮＣ系统采用汉字显示的所用文字与符号应符合有关国家标准的规定。

．． 伺服驱动单元的运动控制接口

．． 伺服驱动单元的运动控制接口应符合有关国家标准和燉或国际标准１）技术要求。

１）ＧＢ燉Ｔ１８７４３、ＩＥＣ６０１３９４、ＩＥＣ６０６２５、ＩＥＣ６１１５８、ＩＳＯ１１８９８、ＩＳＯ１１５１９、ＲＳ２３２Ｃ和 ＲＳ４８５等。

．． 伺服驱动单元运动控制接口应具备保证对各运动轴之间实现同步控制的机制。

．． 用户可通过运动控制接口对伺服驱动单元作如下操作：

ａ）根据伺服驱动单元自描述信息，自动取得对伺服的控制权（即插即用）；
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ｂ）对伺服驱动单元命名和设置伺服工作方式，如：工作模式（位置、速度、转矩、同步）、控制（采样）
周期等；

ｃ）设置伺服各种控制和限制性参数；

ｄ）向伺服驱动单元输出控制命令和数据；

ｅ）从伺服驱动单元获取信息，并在显示器上显示。

．． 数控装置与逻辑控制单元（见注 ）之间的数据与命令接口
注 １：指数控系统中符合 ＧＢ燉Ｔ１５９６９的内置或外置方式的可编程逻辑控制（ＰＬＣ）单元。

．． 如果逻辑控制单元与数控装置采用分体结构（ＰＬＣ外置），则其接口应符合国家标准和燉或国

际标准１）。

．． 数控装置说明书中应明确描述该接口信息的存储方式、出现和持续的时间、表达方式（指信息

的描述方式）、交互方式（指应答方式）以及使用方法。

．． 数控装置至少应能够接受逻辑控制单元以下信息：

——逻辑控制单元的自描述信息，如：制造商、性能参数、配置参数；

——逻辑控制单元当前工作状态信息，如：等待（工作准备好）、忙、复位、错误、故障等；

——其他设备（见注 ２）通过逻辑控制单元传送其工作状态的信息，如这些设备的开关量信息、Ｍ、

Ｓ、Ｔ状态等：
注 ２：各类操作开关、刀具系统、执行机构、传感器等。

——操作命令，如：复位、启动、进给暂停等；

——数据信息。

．． 数控装置至少应向逻辑控制单元输出以下信息：

——数控装置当前工作状态的信息，如：复位、自动、手动、进给暂停、原路径返回、参考点返回等；

——数控装置向逻辑控制单元发出的命令，如：复位、调试、运行、Ｍ、Ｓ、Ｔ等命令；

——数控装置当前运行数据信息，如：主轴转速值、零位置、主轴工作信息、测头信息等。

． ﹤系统第二层开放的基本特征和功能

． 满足 ４．３的要求。

． 开放软件体系结构、拓扑结构和应用软件接口。

． 应保证用户和第三方（见注 ３）应用软件能在系统中安装运行并实现互操作性。
注 ３：特指数控装置制造商和用户之外的程序供应者。

．． 使用这一开放层次的 ＯＮＣ系统，用户可在不改变制造商设计的拓扑结构中对软件进行置换和

扩展。

． 提供符合国家标准和燉或国际标准１）的接口，接入如：数据采集单元、动力（液压、气动）或能量

（激光、放电电源、等离子源）控制装置、测量单元及其他与数控机械相关的设备。

． ﹤系统第三层开放的基本特征和功能

． 满足 ４．４的要求。

． ＯＮＣ系统可实现重构（见注 ４）。
注 ４：本条款详细内容正在考虑中。

 ﹤系统基本体系结构

． ﹤系统基本体系结构

ＯＮＣ系统的基本体系结构框图，如图 １所示。
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图  ﹤系统基本体系结构框图

． ﹤系统基本体系结构组成

．． 系统平台组成
系统平台是由硬件平台和软件平台组成的，用于运行数控系统应用软件，对运动部件实施数字控制

的基础部件。
．．． 硬件平台组成

ＯＮＣ系统的硬件平台建立在 ＮＣ硬件、ＰＬＣ硬件、计算机硬件体系结构基础之上，支持软件运行的
平台部件。
．．． 软件平台组成
软件平台是由操作系统、通信系统、图形系统及 ＯＮＣ应用编程接口等软件组成的支持应用软件运

行的平台，是开放式数控系统基本体系结构的核心，硬件平台和应用软件之间的桥梁。
．．．． 操作系统

ＯＮＣ系统的操作系统是具有通用功能的实时多任务操作系统，该操作系统应该至少具有图形接
口、网络接口和应用编程接口 ＡＰＩ。
．．．． ﹤应用编程接口

ＯＮＣ应用编程接口为 ＯＮＣ应用软件调用系统功能的通道。它应含有实现功能模块之间的互操作
的应用编程接口。
．． ﹤应用软件

ＯＮＣ应用软件是以模块化的结构，实现专门领域的功能要求的软件。应用软件通过应用编程接口
可运行在不同的平台上。
．． 配置系统

ＯＮＣ配置系统是存在于 ＯＮＣ系统中的软件。它应提供工具、方法、集成所需的功能模块，以配置
成一致性的、完整的应用软件。
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．． 通信系统

ＯＮＣ通信系统包括内部通信和外部通信。内部通信完成 ＯＮＣ内部软件功能模块之间的信息交
换；外部通信完成软件功能模块与外部设备或远程功能单元之间的信息交换。
．．． ﹤通信系统的主要功能

ＯＮＣ通信系统为系统功能单元之间的信息交换提供通道。包括以下主要功能：
——应用软件功能模块之间的信息交换；
——应用软件功能模块与硬件功能单元之间的信息交换；
——应用软件功能模块与远程功能单元之间的信息交换。

．．． ﹤通信系统要求

ＯＮＣ通信系统应满足以下要求：
——外部通信应符合有关的国家标准和燉或国际标准１）；
——应符合 ＯＳＩ标准通信模型。
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附 录 ﹢
（资料性附录）

应用示例之一——﹤系统体系结构

﹢． 数控系统基本体系结构

开放式的数控系统是全模块化的系统结构，模块组件具有互换性、伸缩性、互操作性和可移植性。
数控系统的基本体系结构分为系统平台和应用软件两大部分。
系统平台由系统硬件和系统软件组成。系统软件包括实时操作系统、通信系统、设备驱动程序以及

其他可供选择的系统程序，如数据库系统和图形系统。系统软件通过标准的应用程序接口（即ＡＰＩ）向应
用软件提供服务。系统硬件包括组成系统的各种物理实体。系统硬件对外部的表象和接口可以是一致
的，也可以通过设备驱动程序使之与操作系统分隔。
应用软件分为应用平台模块库、系统开发集成环境和用户应用软件三种。模块库提供标准模块，其

中不同厂家生产的相同功能的模块具有相同的 ＡＰＩ或兼容的 ＡＰＩ。模块库将至少包含如下模块：运动
控制、传感器控制、离散 Ｉ燉Ｏ点控制、系统数据库、网络接口。系统开发集成环境提供用户动态构造系统
的编程环境，系统的配置、拓扑结构的修改、参数的管理以及底层系统的校验和检测均可在此完成，同时
提供用户系统配置文件、参数管理信息和系统分析结果。用户应用软件可以通过用户根据协议自行开发
的，或由系统软件提供的软件实现人机交互。
基本体系结构主要解决如下问题：
ａ）基本体系结构从功能上可分为哪些标准组件；
ｂ）各标准组件提供的服务，及各标准组件的接口协议。

﹢．． 硬件体系结构
硬件平台是实现系统功能的物理实体，包括微处理器系统、信息存储介质、电源系统、Ｉ燉Ｏ驱动、各

类功能板和其他外设。系统硬件在操作系统、支撑软件和设备驱动程序的支持下，实施或执行独立的任
务功能，协调运行。
平台的体系结构分为集中式和分布式两类。
由于通用 ＰＣ机的硬件已形成一系列较为完善、成熟的设计、加工及信号接口标准，并具有 ＩＳＡ、

ＥＩＳＡ、ＰＣＩ扩展插槽，有丰富的软硬件产品可供选择，且可靠性高。建议首选ＰＣ机为开放式数控系统的
硬件平台，但不限其他多种不同的实现方案。
﹢．．． 集中式 ﹤数控体系结构
集中式体系结构如图 Ａ．１所示，是传统的单机系统，根据位置控制模块所实现的功能（或者说位置

控制模块上是否有实现运动控制的微处理器），这种体系结构又可以两种形式：
ａ）ＰＣ直接数控（无 ＤＳＰ运动控制卡）

图 ﹢． ﹤机集中式数控系统体系参考结构
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伺服接口卡上没有实现运动控制的微处理器，模块接受微处理器系统通过内部总线传送的位置、速
度或电流指令，用模拟接口或数字接口传送到执行机构的驱动单元。

ｂ）ＰＣ嵌入式数控（带 ＤＳＰ运动控制卡）
位置控制模块上配备有实现运动控制的微处理器，模块接受微处理器系统送来的译码解释数据，完

成运动控制算法，进行位置调节或速度调节，将位置、速度或电流指令，用模拟接口或数字接口传送到执
行机构的驱动单元。
﹢．．． 分布式（现场总线式）体系结构
分布式体系结构如图 Ａ．２所示。系统内部功能部件之间及系统与外部连接都可采用网络连接，系

统硬件各部分通过信息管理网络和开放设备级网络互连，传递命令和数据信息。

图 ﹢． ﹤机分布式数控系统体系参考结构
分布式数控系统一般有三种类型网络：
ａ）控制器与伺服装置连接网络，简称伺服连接网络；
ｂ）控制器与 Ｉ燉Ｏ单元连接网络，简称 Ｉ燉Ｏ连接网络；
ｃ）控制器外部连接网络。
其中伺服连接网络和 Ｉ燉Ｏ连接网络是系统内部网络，要求较强的实时性和可靠性，伺服连接网络

还要求信息传递的严格周期性和同步性。
外部网络可采用以太网连接。
选择设备级网络实现系统互连，建议厂家和用户遵循以下原则：
ａ）选用性价比高的现场总线；
ｂ）厂家生产的具有总线接口的产品应符合有关规约或规约子集，使用户能选择不同厂商的产品组

建应用系统；
ｃ）用户应首选具有通用总线接口的设备组建系统硬件平台；
ｄ）使用网络设备驱动程序，使得软件平台适用于不同的网络连接。

﹢．． 软件体系结构
如图 Ａ．３所示，数控软件可分为基础软件平台、应用平台与应用程序三个层次。系统软件将提供实

时多任务ＡＰＩ、文件系统、通用网络ＡＰＩ、各类设备驱动程序ＡＰＩ等接口。应用平台除了包含离散点Ｉ燉Ｏ
控制 ＡＰＩ、传感器 ＡＰＩ、位置控制器 ＡＰＩ等接口外，还可集成用户根据系统软件平台提供的 ＡＰＩ自定义
的功能组件接口。应用程序这一层含有过程控制、人机界面及系统集成与配置支撑环境等三部分。过程
控制包含 Ｇ代码解释器、ＤＮＣ组件及 ＰＬＣ组件。人机界面部分包含状态显示、文本编辑器、ＭＤＩ组件、
自诊断组件、网络通信组件、数据库操作、通用菜单等组件。系统集成与配置支撑环境将给用户提供一个
方便易用的数控系统配置与安装环境。
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图 ﹢． 数控软件的模块划分
软件组件的实现采用 Ｃ燉Ｃ＋＋语言。
在数控软件组件开发过程中把对软件组件及其全部开发文档的检索做成通用 ＨＴＭＬ超文本可视

ＨＥＬＰ系统。
软件体系结构是具有特定形式的体系结构元素或设计元素的集合，即：

软件体系结构＝｛元素·形式·推理｝
软件体系结构的元素包括三类：处理元素，数据元素和联接元素。
处理元素指能对数据元素进行转换的部件；数据元素指包含使用和转换信息的元素；联接元素是将

软件体系结构的不同碎片粘在一起的粘合剂，如过程调用，共享数据和共享信息都是起“粘合”体系结构
元素作用的联接元素的实例。
软件体系结构的描述有三个重要视图（简称软件三视图）：过程视图，数据视图和联接视图。处理过

程视图的重点放在数据流上；数据视图的重点放在过程流上。数据视图对联接元素不像过程视图那样
重视。
软件平台的数据流图的描述如图 Ａ．４所示。其输入数据为 Ｇ代码指令，如本地的 Ｇ代码文件、工

厂网络或全球网上的Ｇ代码文件、ＤＮＣ输入的文件、ＭＤＩ数据等。其输出的数据为位置速度控制指令，
并直接或通过Ｄ燉Ａ转换送给伺服驱动单元。输入Ｇ代码将经过Ｇ代码解释器、运动控制器等组件的处
理变换成相应的位置速度电流指令，输出到各相应的伺服驱动单元。
软件平台的过程流图描述如图 Ａ．５所示。软件平台文件系统、文本编辑器等组件提供的本地 Ｇ代

码文件与网络系统提供的网络 Ｇ代码文件及 ＤＮＣ和 ＭＤＩ等过程组件提供的 Ｇ代码经 Ｇ代码解释器
处理后变换成相应的插补数据，经过运动控制器处理变换成相应的位置速度控制指令直接或通过 Ｄ燉Ａ
转换送给伺服驱动单元，实现对各运动坐标轴的控制。
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图 ﹢． 控制器的数据视图

图 ﹢． 控制器软件的过程视图

﹢． 接口和接口操作协议

开放式数控系统包含逻辑上相对独立的组件集合，组件之间、组件和平台之间的接口应明确规定，
使不同厂商的模块能有效的组合，互相作用形成完整功能的控制系统。
采用面向对象的方法，借鉴组件对象模型技术，编写详尽的组件接口定义及接口操作协议并和组件

共同发布。
组件具有自己的状态并提供了一组操作来读出和写入这些状态。每个组件可分成两个部分：
ａ）接口：描述组件的外部行为，并以此作为其他组件的使用依据；
ｂ）实现：接口中描述的操作的实现。应该遵循的原则是：组件中只有接口是可见的，内部的实现对

软件系统的其他部分来说是不可见的和分离的。因此，对单个组件进行修改不会影响到构成系统的其余
部分。
因为接口是确定一个组件是否适用于应用程序的唯一信息源，接口不仅要能够描述其参数和函数

原型，更应该能对其组件及其应用要求进行抽象描述，同时表达将该组件集成到系统中的方式方法。
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下面以插补器组件为例来说明如何定义组件的接口。
首先定义插补器所需的数据结构：

ｓｔｒｕｃｔｉｉｐ ｂｕｆ燉燉数控系统的插补数据结构

｛
ｉｎｔｃｍｄ；燉燉命令：直线，圆弧，时延等，其值可为：

燉燉 ＩＣＭＤ ＲＡＰＩＤ：快速移动

燉燉 ＩＣＭＤ ＬＩＮＥ：直线

燉燉 ＩＣＭＤ ＣＷ：顺时针圆弧

燉燉 ＩＣＭＤ ＣＣＷ：逆时针圆弧

燉燉 ＩＣＭＤ ＤＷＥＬＬ：延时

燉燉 ＩＣＭＤ ＨＯＭＥ：回零

燉燉 ＩＣＭＤ ＴＨＲＥＡＤ：螺纹

燉燉 ＩＣＭＤ ＴＡＰ：攻丝

燉燉 ＩＣＭＤ ＳＤＩＲ ＲＡＰＩＤ：单方向定位快速移动指令

ｉｎｔｆｌａｇ；燉燉插补标志：
燉燉 ＩＦＬＡＧ ＳＹＮＣＨＲＯ：速度的量纲为每转进给，旋转轴要求同步

燉燉 ＩＦＬＡＧ ＦＩＮＥＳＴＯＰ：精确停止校验

燉燉 ＩＦＬＡＧ ＳＢＬＫ ＥＮ：单段使能

燉燉 ＩＦＬＡＧ ＣＩＲＣＬＥ：圆弧

燉燉 ＩＦＬＡＧ ＥＳＣ ＥＮ：Ｇ３１
燉燉 ＩＦＬＡＧ ＢＬＫ ＢＥＧ：某段 Ｇ代码插补开始

燉燉 ＩＦＬＡＧ ＢＬＫ ＥＮＤ：某段 Ｇ代码插补结束

ｉｎｔｍ； 燉燉 Ｍ代码值

ｉｎｔｔ； 燉燉刀具代码

ｉｎｔｂ； 燉燉Ｂ代码值

ｉｎｔｓ； 燉燉主轴转速

ｕｎｓｉｇｎｅｄｃｍｄ ａｘｅｓ； 燉燉命令轴

ｕｎｓｉｇｎｅｄｏｕｔ ｅｎａｂｌｅ； 燉燉输出使能

ｌｏｎｇｐｉｎｃ［９］；燉燉九个轴的增量

ｌｏｎｇｐｌｏｎｇ； 燉燉九个轴的合成增量

ｕｎｉｏｎ｛ 燉燉插补参数

ｓｔｒｕｃｔ｛燉燉直线或圆弧的参数

ｌｏｎｇｆｌｏｎｇ；燉燉速度。单位：分钟进给 脉冲燉分

燉燉 转进给 脉冲燉转

ｌｏｎｇｉ，ｊ； 燉燉圆弧圆心相对于起点的偏移

ｉｎｔｄ ｉ，ｄ ｊ； 燉燉一般为零

｝ｎｏｒｍａｌ；
ｓｔｒｕｃｔ｛ 燉燉螺纹数据

ｌｏｎｇｌｅａｄ； 燉燉螺距

ｌｏｎｇｄｅｐｔｈ； 燉燉螺纹深度

｝ｔｈｒｅａｄ；
ｓｔｒｕｃｔ｛ 燉燉时延
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