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工控组态软件的现状及发展
钟伟红， 关宏伟

(浙江大学宁波理工学院， 浙江 宁波 )*+*"" ,

*- 引言
组态软件是指一些数据采集与过程控制的专用软件，是在

自动控制系统监控层一级的软件平台和开发环境，为用户提供

快速构建工业自动控制系统监控功能。在组态概念出现之前，要

实现某一任务，都是通过编写程序（如使用 ./0123 23 45676/8
等）来实现的，编写程序不但工作量大、周期长，而且一旦工业被

控对象稍有变动，必须修改该系统的源程序。组态软件的出现，

解决了这个问题，对于过去需要几个月的工作，通过组态软件几

天就可以完成。

!- 组态软件现状
组态软件产品于 %" 年代初出现，并在 %"年代末期进入我

国。但在 &"年代中期之前，组态软件在我国的应用并不普及。究
其原因，大致有以下几点：

（*）人们对组态软件不了解，宁愿投入人力物力针对具体项
目做长周期的繁冗的上位机编程开发，而不采用组态软件；

（!）当时的国外的组态软件价格普遍偏高；
（)）当时国内的工业自动化和信息技术应用的水平还不高，
组态软件提供了对大规模应用、大量数据进行采集、监控、处理

并可以将处理的结果生成管理所需的数据，这些需求并未完全

形成。

随着工业控制系统应用的深入，人们意识的提高，在 *&&+
年以后，组态软件在国内的应用逐渐得到了普及。下面就对几种

组态软件分别进行介绍。

!- *国外组态软件
（*）197:;<=：>:9?@ABCA@的 1875D2E堪称组态软件的“鼻
祖”，是最早进入我国的组态软件。在 %"年代末、&"年代初，基
于 >F9?:BG)- * 的 197:;<=软件曾让我们耳目一新，并且 197:;<=
提供了丰富的图库。但是，早期的 197:;<=软件采用 HHI方式与
驱动程序通信，性能较差，最新的 197:;<=J- "版已经完全基于
)!位的 >F9?:BG平台，并且提供了 5K2支持。
（!）4FL：19M@NN;MF:9公司以 4FL组态软件起家，4FL#- L软件提
供工控人员熟悉的概念和操作界面，并提供完备的驱动程序（需

单独购买）。19M@NN;MF:9将自己最新的产品系列命名为 F4FO，在
F4FO中，19M@NN;MF:9提供了强大的组态功能，原有的 0<AFPM语言改
为 Q./（QFG;CN .CGF< 4:A /PPNF<CMF:9），并且在内部集成了微软的
Q./开发环境。在 F4FO中，19M@NN;MF:9的产品与 RF<A:G:SM的操作
系统、网络进行了紧密的集成。 19M@NN;MF:9 也是 5K2（5TI S:A

KA:<@GG 2:9MA:N）组织的发起成员之一。
（)）2FM@<=：澳大利亚 2F7公司的 2FM@<=也是较早进入中国
市场的产品。2FM@<=具有简洁的操作方式，但其操作方式更多的
是面向程序员，而不是工控用户。2FM@<=提供了类似 2语言的脚
本语言进行二次开发，但与 F4FL不同的是，2FM@<=的脚本语言并
非是面向对象的，而是类似于 2语言，这无疑为用户进行二次开
发增加了难度。

（’）>F922：德国 0FU@9G的 >F922也是一套完备的组态开
发环境，0FU@9G 提供类 2 语言的脚本，包括一个调试环境。
>F922内嵌 5K2支持，并可对分布式系统进行组态。但 >F922
的结构较复杂，用户最好经过 0FU@9G的培训以掌握 >F922的应
用。

!- ! 国内组态软件
国产化的组态软件产品也正在成为市场上的一支生力军，

近年来已有一定影响力的产品有组态王、0V8/TT、R2W0、天工、
2:9MA:NO、虎翼、力控等。
（*）组态王：北京亚控自动化软件有限公司开发的组态王

（XF9YZF@B），是国内较有影响的组态软件。组态王提供了资源管
理器式的操作主界面，并且提供了以汉字作为关键字的脚本语

言支持。提供多种硬件驱动程序。具有易用性、开放性和集成能

力。应用组态王，工程师可以把主要精力放在控制对象上，而不

是形形色色的通讯协议、复杂的图形处理、枯燥的数字统计上。

只需要进行填表式操作，即可生成适合于你的“02/H/（监控和
数据采集系统）”。它还可以在整个生产企业内部将各种系统和

应用集成在一起，实现“厂际自动化”的目标。

（!）4:A<@2:9MA:N（力控）：大庆三维公司的 4:A<@2:9MA:N（力
控）从时间概念上来说，力控也是国内较早就已经出现的组态软

件之一。在 *&&& [ !""" 年期间，力控得到了长足的发展，在很多
环节的设计上，力控都能从国内用户的角度出发，即注重实用

性，又不失大软件的规范。另外，公司在产品的培训、用户技术支

持等方面投入了较大人力，力控软件产品将在工控软件界形成

巨大的冲击。

（)）R2W0（R:9FM:A C9? 2:9MA:N W@9@ACM@? 0\GM@U）由北京昆仑
通态自动化软件科技有限公司开发研制的，R2W0组态软件具
有多任务、多线程功能，其源程序采用 Q2 ] ]编程，通过 5TI
技术向用户提供 Q.编程接口，提供丰富的设备驱动构件、动画
构件、策略构件3 用户可随时方便地扩充 (下转第 &#页 ,
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’上接第 &(页 ) 系统的功能。*+,-提供丰富的设备驱动程序
通过 ./0123 455把设备驱动挂接在系统中，配置简单、速度快、
可靠性高；提供强大的网络功能，可以把 6+7 8 97网、:- ; (%< 8
(!! 8 (!= 网、*>?3@网结合在一起构成大型的监控系统和管理
系统；提供开放的 A5B接口，允许用户使用 CD来快速编制各种
设备驱动构件、动画构件和各种策略构件，通过 A5B接口，用户
可以方便地定制自己特定的系统。

=E 组态软件的发展方向
目前看到的所有组态软件都能完成类似的功能，随着计算机

技术、网络技术的飞速发展 ，组态软件必将得到快速的发展。

（F）组态软件也出现了分布式、网络化的趋势，比如组态软
件直接支持 9G03HG30远程访问功能已成为一个基本要求。
（!）随着以工业 7+为核心的自动控制集成系统技术的日
趋完善和工程技术人员的使用组态软件水平的不断提高，用户

对组态软件的要求已不像过去那样主要侧重于画面，而是要考

虑一些实质性的应用功能，如软件 75+，先进过程控制策略等。
（=）组态软件向小型化发展主要是满足嵌入式计算机在控
制系统中的应用。应该注意的是，组态软件的小型化并意味其功

能的弱化，这对组态软件的开发提出了更高的要求。

（(）组态软件与管理信息系统或领导信息系统的集成必将
更加紧密，并很可能以实现数据分析与决策功能的模块形式在

组态软件中出现。

(E 结束语

经过近 !"年的发展，未来的组态软件将是提供更加强大的
分布式环境下的组态功能、全面支持 ./0123I、扩展能力强、支持
A7+等工业标准、控制功能强、并能通过 9G03HG30进行访问的开
放式系统。
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无畏老师所进行的汽车电动助力转向与主动悬架控制系统的研

究等等，集成控制是未来悬架系统控制的发展方向。
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