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1、 [bookmark: _Toc32017][bookmark: _Toc31473]产品简介
[bookmark: _Toc9842][bookmark: _Toc2100][bookmark: _Toc13086][bookmark: _Toc10821][bookmark: _Toc465_WPSOffice_Level2][bookmark: _Toc11508][bookmark: _Toc12361][bookmark: _Toc23273][bookmark: _Toc25035][bookmark: _Toc7630][bookmark: _Toc29430][bookmark: _Toc20100][bookmark: _Toc8000][bookmark: _Toc32350][bookmark: _Toc20849][bookmark: _Toc31032]1.1 产品概述
IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器是深圳市格睿物联技术有限公司最新推出的带串口调试功能的数字式混合步进伺服驱动器，集成了MODBUS-RTU标准协议规范，供电接口采用XH2.54-2P针座，IO输入输出口以及通讯接口采用PHB2.0-2×6P针座，用户可通过上位机调试软件设置细分、电流、速度、工作模式等多种参数，极大地丰富了产品的实用功能，能够满足大多数场合的应用需要。
IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器采用类伺服的控制原理，兼容了开环步进和伺服系统的双重优点，采用最新32位DSP控制技术，极大地提升了步进系统的性能。中低速都具有极佳的平稳性和超低噪声，高速力矩也得到极大提升，扩展了步进电机的速度应用范围。平滑、精确的纯正弦电流矢量控制技术有效的减小了电机发热，且其兼容性强、性价比高，能够满足绝大多数场合的应用。
[bookmark: _Toc24959][bookmark: _Toc21528][bookmark: _Toc12230][bookmark: _Toc20387][bookmark: _Toc19118_WPSOffice_Level2][bookmark: _Toc21124][bookmark: _Toc32523][bookmark: _Toc29278][bookmark: _Toc8484][bookmark: _Toc24474][bookmark: _Toc3174][bookmark: _Toc1297][bookmark: _Toc13492][bookmark: _Toc24487][bookmark: _Toc4076]1.2 产品特性
●新一代32位DSP技术，平稳性佳、兼容性强、性价比高
●支持开闭环模式切换
●支持速度模式、位置模式、多段位置/速度模式、JOG+、JOG-及回原点模式
●电流、锁机电流、细分、PI等参数都可通过主站设置及查询
●采用RS485总线，带隔离，支持标准MODBUS-RTU协议
●拨码SW1-4设置驱动器通讯地址，可支持15个设备，更多可通过主站设置
●3路光电隔离可编程输入接口，接收外部控制信号，实现驱动器使能，启停，限位等功能
●1路光电隔离可编程输出接口，输出驱动器状态及控制信号，如报警、到位、回原点完成等功能
●内置微细分，低速平稳性极佳
●具有过流(保留)、过压、欠压、缺相、超差等报警保护功能
●纯正弦电流矢量控制有效降低电机发热
●直流供电，输入电压范围： DC12V~50V
[bookmark: _Toc12338][bookmark: _Toc28424_WPSOffice_Level2][bookmark: _Toc25513]1.3 应用领域
适合各种中小型自动化设备和仪器，例如：雕刻机、打标机、切割机、绘图仪、数控机床、自动装配设备等。在用户期望小噪声、高速度的设备应用中应用效果特佳。
2、 [bookmark: _Toc28424_WPSOffice_Level1][bookmark: _Toc1426][bookmark: _Toc21498]机械、电气和环境指标
[bookmark: _Toc90][bookmark: _Toc25986_WPSOffice_Level2][bookmark: _Toc19497][bookmark: _Toc11578_WPSOffice_Level2]2.1 机械安装图



























图1  安装尺寸图（单位：mm）
[bookmark: _Toc15897_WPSOffice_Level2][bookmark: _Toc14201][bookmark: _Toc6821]2.2 安装注意事项
1） 安装一体式步进驱动器时，切勿敲击电机后端盖，以免影响运行性能，在设计安装尺寸时，需考虑接线端子的大小及布线。
2） 为了保证良好的散热条件，实际安装中必须尽可能预留较大安装间隔，若并排安装多台一体式驱动器，则可安装风扇，使一体式驱动器表面形成较强的空气对流，辅助驱动器散热，保证驱动器在可靠工作温度范围内工作。
 (
- 1 -
)
[bookmark: _Toc4901][bookmark: _Toc4803][bookmark: _Toc22182][bookmark: _Toc940][bookmark: _Toc17670][bookmark: _Toc3453][bookmark: _Toc9628][bookmark: _Toc11764][bookmark: _Toc29177][bookmark: _Toc21046]2.3 电气指标
	说明
	IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器

	
	最小值
	典型值
	最大值
	单位

	输出电流
	0
	-
	6000
	mA

	输入电源电压
	12
	24
	50
	VDC

	控制信号输入电流
	7
	10
	16
	mA

	绝缘电阻
	50
	-
	-
	MΩ


[bookmark: _Toc22193][bookmark: _Toc9268_WPSOffice_Level2][bookmark: _Toc9641]2.4 使用环境及参数
	冷却方式
	自然冷却、风扇散热

	使用环境
	场合
	不能放在其他发热的设备旁，要避免粉尘、油雾、腐蚀性气体，湿度太大及强振动场所，禁止有可燃气体和导电灰尘

	
	温度
	-25℃~55℃

	
	湿度
	40~90%RH

	
	振动
	10~55Hz/0.15mm

	保存温度
	-25℃~65℃


3、 [bookmark: _Toc15182][bookmark: _Toc18797]驱动器接口和接线描述
[bookmark: _Toc9960][bookmark: _Toc7724][bookmark: _Toc25781][bookmark: _Toc465_WPSOffice_Level3][bookmark: _Toc10642][bookmark: _Toc25910]3.1 产品接口总体描述
IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器的供电接口采用XH2.54-2P直针插座，IO输入输出口以及通讯接口采用PHB2.0-2×6P直针插座，如下图3.1所示
[image: ]










图3.1 IRS57E接口示意图

每个引脚的功能说明如下表3.1所示。
表3.1 接口功能总体描述
	名称
	说明

	GND
	供电电源负极

	DC+
	供电电源正极，范围：DC12~50V

	X0+  X0-
	DC 5V~24V供电，接外部输入信号，可支持差分输入

	X1+  X1-
	DC 5V~24V供电，接外部输入信号，可支持差分输入

	X2+  X2-
	DC 5V~24V供电，接外部输入信号，可支持差分输入

	Y0+  Y0-
	光电隔离可编程输出接口（最大驱动电流50mA）

	A    B
	485通讯接口A B端

	A    B
	连接至下一驱动的485通讯接口A B端


[bookmark: _Toc24856][bookmark: _Toc26592][bookmark: _Toc20489][bookmark: _Toc12515][bookmark: _Toc4942][bookmark: _Toc25146][bookmark: _Toc8058]3.2 拨码开关
表3.2 拨码开关功能描述
	名称
	功能
	说明

	拨码开关SW1-SW6
	设置地址、波特率、终端电阻选择
	SW1-SW4：驱动器地址设置

	
	
	SW5：波特率设置

	
	
	SW6：120Ω终端电阻有效位


[bookmark: _Toc5780][bookmark: _Toc7645]3.2.1 驱动器地址设置
上位机使用RS485总线通讯，使用拨码最多可以控制15台485驱动器，驱动器通讯地址通过SW1-SW4拨码设置，off代表0，on代表1，每一位拨码对应一个十六进制数据，地址范围为1-15，如表3.3所示。当驱动器地址设置大于15时，需要使用主机发送更改地址指令进行设置，但在设置前需将SW1-SW4拨码全设置为off状态，设置完成并保存后，需重新上电生效。
注意：需确保每台驱动器通讯地址的唯一性，否则会引起通讯冲突！
表3.3 驱动器地址设置
	SW1
	SW2
	SW3
	SW4
	=地址(ID)

	on=1 off=0
×
1
	on=1 off=0
×
2
	on=1 off=0
×
4
	on=1 off=0
×
8
	

	off
	off
	off
	off
	1(可自定义)

	on
	off
	off
	off
	1

	off
	on
	off
	off
	2

	on
	on
	off
	off
	3

	[bookmark: _Toc25736]off
	off
	on
	off
	4

	on
	off
	on
	off
	5

	off
	on
	on
	off
	6

	on
	on
	on
	off
	7

	off
	off
	off
	on
	8

	on
	off
	off
	on
	9

	off
	on
	off
	on
	10

	on
	on
	off
	on
	11

	off
	off
	on
	on
	12

	on
	off
	on
	on
	13

	off
	on
	on
	on
	14

	on
	on
	on
	on
	15


[bookmark: _Toc22780]3.2.2 通讯波特率设置
通讯波特率可通过SW5设置，如下表3.4所示。若表中通讯波特率不能满足使用要求时，可以通过上位机自定义通讯波特率，前提是需将SW5拨至off状态，详见寄存器0x0015的描述。
表3.4 通讯波特率设置
	SW5
	波特率

	off
	9600(可自定义)

	on
	115200


[bookmark: _Toc1313][bookmark: _Toc3385]3.2.3 终端电阻设置
用户可通过拨码SW6选择通讯末端是否并入120Ω终端电阻，根据使用场合确定，如下表3.5所示。
表3.5 120Ω终端电阻选择
	SW6
	120Ω终端电阻

	off
	无效

	on
	有效


[bookmark: _Toc3068][bookmark: _Toc5275][bookmark: _Toc26212][bookmark: _Toc22949]3.2.4 电流大小设置
IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器，闭环或开环模式下默认电流，如下表3.6所示。其不能通过拨码设置电流大小，若用户想自行调整电流的大小，可通过上位机软件设置。
表3.6 开闭环默认电流大小
	电流设置
	开环
	闭环

	
	Peak(A)
	RMS(A)
	Imin(A)
	Imax(A)

	默认
	4.2
	3.0
	1.0
	3.5








[bookmark: _Toc17709]3.3 指示灯
IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器的指示灯为内缩式贴片LED，其基本功能如下表3.7所示。
表3.7 指示灯定义
	名称
	功能
	说明

	绿色LED
	电源、保存参数功能指示、恢复出厂设置功能指示、拨码状态切换指示、
报警指示灯
	通电正常时绿灯常亮，红灯熄灭。保存参数、恢复出厂设置、拨码状态发生切换、设备发生异常时，红绿灯交替闪烁报警，其闪烁规律查看第六章节；

	红色LED
	
	


[bookmark: _Toc8582][bookmark: _Toc10169][bookmark: _Toc7111][bookmark: _Toc2044][bookmark: _Toc1714][bookmark: _Toc20235][bookmark: _Toc29040][bookmark: _Toc30236][bookmark: _Toc25226][bookmark: _Toc22063_WPSOffice_Level2][bookmark: _Toc24518][bookmark: _Toc15815][bookmark: _Toc15260]
[bookmark: _Toc17957]3.4 RS485通讯接口
IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器的通讯接口采用PHB2.0-2*6P的直针插座，如下图3.2所示。
其接口共有12个引脚，从左至右，自上向下对应引脚1~12，其中引脚9、10、11、12用于RS485的半双工通讯，引脚9、10为一组，接485通讯的A、B端，引脚11、12为一组，驱动内部分别与引脚9、10级联，可用于连接至下一驱动设备，其他引脚为其他功能，引脚定义如下表3.8所示。
[image: ]












图3.2 IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器接口示意图
表3.8  PHB2.0-2*6P引脚功能分布
	引脚
	定义

	X0+、X0-、X1+、X1-、X2+、X2-
	输入IO口

	Y0+、Y0-
	输出IO口

	A       B
	485通讯接口A  B端

	A       B
	连接至下一驱动的485通讯接口A  B端



[bookmark: _Toc24961][bookmark: _Toc21719][bookmark: _Toc8450][bookmark: _Toc9257][bookmark: _Toc13288][bookmark: _Toc2778][bookmark: _Toc3462][bookmark: _Toc7077_WPSOffice_Level2][bookmark: _Toc10877][bookmark: _Toc21426][bookmark: _Toc25317][bookmark: _Toc14942][bookmark: _Toc17516][bookmark: _Toc5811]3.5 输入信号接口
[bookmark: _Toc31926][bookmark: _Toc26717]3.5.1 输入信号描述及接线示意
IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器提供了3路输入带光电隔离的可编程接口。
输入接口可外接5V~24V信号，为保证驱动器内部光耦可靠导通，要求控制器端的驱动电流至少是10mA，输入电平脉冲宽度需要大于10ms，否则驱动器可能无法正常响应。
驱动器正常通电后，输入接口的有效电平初始默认为上升沿或高电平，用户也可通过主站配置输入接口的有效电平初始默认为下降沿或低电平。
以X0输入口为例，下图为输入信号接口的接线示意图：
[image: IRS42输入端信号接法示意图]













图3.3 输入端信号接线示意图
注意：IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器默认输入接口支持DC 5V~24V信号，不需外接电阻。







若输入端接入的是传感器，则支持NPN型和PNP型两种传感器的接线方式，以X0输入口为例，其接线示意图如下两图所示：
[image: 183a3346eb8fadc837a40ec1df6984a]
图3.4 NPN型传感器接线示意图
[image: 990914cb3be4dd0e7f9a49fe8a4685f]
图3.5 PNP型传感器接线示意图







[bookmark: _Toc20954][bookmark: _Toc12369]3.5.2 输入信号接口功能
IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器，其输入口包含多种可设置的功能。用户可通过上位机设定相应的输入IO口功能，每个输入IO口都可以设置多达21种功能，见下表3.9所示。
表3.9 输入接口功能定义
	名称
	说明
	功能描述

	输入信号接口
	X0+
	DC5V~24V供电，
支持差分信号输入
	0：未定义；
1：原点信号；
2：正限位信号；
3：负限位信号；
4：电机MF使能/释放信号；
5：刹车控制输入信号；
6：报警清除信号；
7：功能码恢复出厂设置信号；
8：正常停止信号；
9：急停信号；
10：触发位置模式运动(相对和绝对位置模式通过寄存器0x0036选择)；
11：触发速度模式运动；
12：JOG+点位运动；
13：JOG-点位运动；
14：回原点使能信号(配合回原点模式寄存器使用)；
15：PTIN0；
16：PTIN1；
17：PTIN2；
18：PTIN3；
19：PTIN4(保留)；
20：多段位置模式启动信号；
21：清除到位输出信号；
注：上述功能选择中： 4、5、12、13、15-20 的信号为高电平或低电平有效，其他均为上升沿或下降沿有效；

	
	X0-
	
	

	
	X1+
	
	

	
	X1-
	
	

	
	X2+
	
	

	
	X2-
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[bookmark: _Toc19665]3.5.3 输入信号接口功能描述
输入信号接口功能描述如下表3.10所示：
表3.10 输入接口功能描述
	功能
	描述

	1：原点信号
	接原点传感器；

	2：正限位信号
	接正限位传感器；

	3：负限位信号
	接负限位传感器；

	4：电机使能/释放信号
	使能信号，使电机进入锁机或释放状态；

	5：刹车控制输入信号
	控制刹车电机的抱闸或松闸；

	6：报警清除信号
	EEPROM读写错误、通讯错误恢复；
过压、欠压自动恢复；

	7：参数恢复出厂设置信号
	参数恢复出厂设置值；

	8：正常停止信号
	电机减速停止；

	9：急停信号
	电机不仅过减速直接停止；

	10：触发位置模式运动
	按寄存器0x0030~0x0036设置运动；

	11：触发速度模式运动
	按寄存器0x0030~0x0036设置运动；

	12：JOG+点位运动
	按寄存器0x0046~0x0049设置运动；

	13：JOG-点位运动
	按寄存器0x0046~0x0049设置运动；

	14：回原点使能信号
	触发回原点功能；

	15：PTIN0
	多段模式路径号设置；

	16：PTIN1
	

	17：PTIN2
	

	18：PTIN3
	

	19：PTIN4(保留)
	

	20：多段模式启动信号
	启动多段模式运动；

	21：清除到位输出信号
	若开启输出口到位信号功能，则可用此清除到位输出信号；
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[bookmark: _Toc22699]3.6 输出信号接口
[bookmark: _Toc10544][bookmark: _Toc25882][bookmark: _Toc5568]3.6.1 输出信号描述及接线示意
IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器提供了1路输出带光电隔离的可编程接口。
驱动器正常通电后，输出接口的有效状态初始默认为常开输出，用户也可通过主站配置输出接口的有效状态初始默认为常闭输出。
下图为输出信号接口的接线示意图：
[image: 91bfb7de02a93d422fee3d08e7b9d7d] [image: b52210f705f376048825f35f3bbb5ea]
图3.6 输出接口常闭接法示意图                  图3.7 输出接口常开接法示意图
[bookmark: _Toc11263][bookmark: _Toc23212][bookmark: _Toc28292]3.6.2 输出信号接口功能
IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器，其输出口包含多种可设置的功能。用户可通过上位机设定相应的输出IO口功能，每个输出IO口都可以设置多达11种功能，见下表3.11所示。
表3.11 输入/输出接口功能定义
	名称
	说明
	功能描述

	Output
	Y0+
	低速数字信号
输出接口
	0：未定义；
1：报警输出信号(0：正常 1：报警)；
2：到位输出信号(0：未到位 1：到位)；
3：锁轴状态信号(0：释放 1：锁轴)；
4：运动状态信号(0：静止 1：运动)；
5：回原点完成信号(0：未完成 1：完成)；
6：传导原点信号；
7：传导正限位信号；
8：传导负限位信号；
9：刹车控制信号(0：抱闸 1：松闸)；
10：Z信号输出；
11：刹车控制PWM自适应输出信号(保留)；

	
	Y0-
	
	



[bookmark: _Toc28082][bookmark: _Toc29597][bookmark: _Toc24155]3.6.3 输出信号接口功能描述
输出信号接口功能描述如下表3.12所示：
表3.12 输出接口功能描述
	功能
	描述

	1：报警输出信号
	当驱动器处于报警状态时，该信号输出有效；

	2：到位输出信号
	位置模式下规划的轨迹完成时，该信号输出有效；

	3：锁轴状态信号
	当电机处于锁轴状态时，该信号输出有效；

	4：运动状态信号
	当电机处于运行状态时，该信号输出有效；
注：有效电平的状态至少会维持20ms以便主站能够检测得到；

	5：回原点完成信号
	回原点完成后，该信号输出有效；

	6：传导原点信号
	当到达原点位置时，该信号输出有效；

	7：传导正限位信号
	当到达正限位位置时，该信号输出有效；

	8：传导负限位信号
	当到达负限位位置时，该信号输出有效；

	9：刹车控制信号
	当外部输入刹车控制信号或上位机设置刹车控制信号后，该位输出有效；

	10：Z信号输出
	输出编码器的Z信号状态；

	[bookmark: _Toc22998][bookmark: _Toc20770]11：刹车控制PWM自适应输出信号(保留)；
	针对有专用刹车输出电路的驱动器，可通过配置为此输出功能直接将刹车接到刹车输出口进行控制；


[bookmark: _Toc25057]3.6.4 刹车电机抱闸器接线示意图
IRS57E一体式485总线型开闭环步进驱动器的输出口包含对刹车电机抱闸器的控制功能。用户只需通过上位机设置‘输出口功能选择’寄存器中的一个输出功能为‘刹车控制信号’，随后通过设置‘刹车控制参数组’中的寄存器，便可实现对刹车电机抱闸器的控制。
下图为刹车电机抱闸器的接线示意图(表3.13为示意图中的相关参数说明)：
[image: 0032431522e0f2ff302a9a7baf943df]
图3.8 刹车电机抱闸器接线示意图

表3.13 刹车电机抱闸器接法示意图参数说明
	名称
	标识
	说明

	开关电源供电
	DC+
	接+24或+5V电源

	
	GND
	接地端

	驱动器输出端口
	Y0+
	单端输出口公共端兼容共阴共阳

	
	Y0-
	输出端口之一，需配置为‘刹车控制信号’功能

	保护电阻
	R1
	若抱闸器是DC24V供电，则R1选取可小些或者不接；若抱闸器是DC5V供电，则R1选取应大一些；

	保护电阻
	R2
	R2可接1~2K的电阻限流，以防损坏驱动器内部的光耦元件；
具体可看继电器规格书决定是否需要接；

	续流二极管
	D1
	保护驱动器内部元件不被感应电压损坏；具体可看继电器规格书决定是否需要接；

	抱闸器
	带刹车电机的控制机构，一般电源接通后，处于松闸状态，电机可自由运行。使用前需确认其供电电压，避免电压过高烧坏抱闸器；



[bookmark: _Toc17186][bookmark: _Toc23006]3.7 电机控制输出接口
	名称
	颜色
	说明
	功能

	Motor
	A+
	红
	电机接口
	两相步进电机接线口，需注意线序；
出厂时已正确接线，若无必要，请勿随意更改线；

	
	A-
	蓝
	
	

	
	B+
	绿
	
	

	
	B-
	黑
	
	


[bookmark: _Toc5431]
[bookmark: _Toc14124]3.8 电源输入接口
	名称
	说明
	功能

	VDC
	DC+
	电源接口
	电源输入
DC12V~50V

	
	GND
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4、 [bookmark: _Toc10402]MODBUS通讯协议及功能
[bookmark: _Toc7843][bookmark: _Toc9218][bookmark: _Toc3786][bookmark: _Toc20267][bookmark: _Toc30463][bookmark: _Toc25275][bookmark: _Toc11964][bookmark: _Toc24420][bookmark: _Toc4562][bookmark: _Toc22197][bookmark: _Toc23350][bookmark: _Toc28887][bookmark: _Toc27786]4.1 通讯基本参数
表4.1 通讯基本参数
	名称
	描述
	备注

	硬件接口
	RS485
	不支持RS232

	通讯类型
	异步半双工
	主从设备间通信

	波特率
	9600(默认)
	可通过拨码或上位机设定

	通讯协议
	MODBUS-RTU
	-

	功能码
	0x03：读单个或多个数据
0x06：写单个数据
0x10：写多个数据
	-

	数据字符构成
	起始位：1位  数据位：8位
校验位：无(默认)/奇/偶  停止位：1位(默认)/2位
	通信数据格式

	校验方式
	CRC16
	低位在前，高位在后

	设备数量
	15个(默认)
	更高可设定




485总线单条报文通信速率：
	波特率
	开始接收至发送完成时间T1（ms）

	115200
	3.49

	38400
	6.30

	19200
	10.46

	9600
	20.32


连续多轴发送报文时， 报文间会有一个 PLC 处理等待时间T2， 该值因主站和波特率而不同。


[bookmark: _Toc6599][bookmark: _Toc11565][bookmark: _Toc9347][bookmark: _Toc4628][bookmark: _Toc3738][bookmark: _Toc8443][bookmark: _Toc2686][bookmark: _Toc14136][bookmark: _Toc3204][bookmark: _Toc8860][bookmark: _Toc9565][bookmark: _Toc13968][bookmark: _Toc31400]4.2 MODBUS寄存器地址定义
[bookmark: _Toc20278][bookmark: _Toc6845]4.2.1 状态参数组(只读)
表4.2 状态参数组寄存器
	寄存器地址
	项目
	说明
	设定范围
注：其它值无效
	默认值

	状态参数组（只读）

	0x0000
	驱动器版本
	驱动器版本；
	（只读）
	-

	0x0001
	驱动器标号
	同一系列产品的标号，用于区分通用产品与客制品；
	（只读）
	-

	0x0002
	驱动器节点号
	MODBUS当前通讯从站节点号；
	（只读）
	-

	0x0003
	驱动器工作模式
	对应Bit位为1表示当前运行的工作模式；
0x01：速度模式触发；
0x02：相对位置模式触发；
0x04：绝对位置模式触发；
0x08：回原点模式触发；
0x1P：多段位置模式，P为对应对应路径段，P值取值范围为0-15；
0x2P：多段速度模式，P为对应对应路径段，P值取值范围为0-15；
0x40：JOG+运动；
0x80：JOG-运动；
其余值：无效；
	（只读）
	-

	0x0004
	驱动器状态
	Bit0：释放/使能状态；
  0：释放；
  1：使能；
Bit1：静止/运动状态；
  0：静止；
  1：运动；
Bit2-Bit3：回零状态；
  0：无效；
  1：正在回原点；
  2：回原点完成；
Bit4-Bit5：电机运动方向；
  0：无效，停止状态；
  1：正方向；
  2：反方向；
Bit6：报警状态；
  0：正常；
  1：报警；
Bit7~Bit15：保留；
	（只读）
	-

	0x0005
	当前给定理论速度
	当前实时给定的理论运行速度值；
单位：rev/min
可通过此变量查看电机理论运行轨迹；
	（只读）
	-

	0x0006
	当前实际运行速度
	当前实际运行的速度值；
单位：rev/min
	（只读）
	-

	0x0007
	当前错误码
	0：正常；
其他值：错误码（详见4.2.13小节）；
注：建议查询寄存器0x019A、0x019C~0x019D获取报警信息；
	（只读）
	-

	0x0008
	当前错误子码
	当前错误码对应的错误子码；
0：正常；
其他值：错误子码（详见4.2.13小节）；
注：建议查询寄存器0x019A、0x019C~0x019D获取报警信息；
	（只读）
	-

	0x0009
	输入端口
状态标志位
	表示对应输入端口的电平是有效还是无效；
Bit0：X0 端口输入状态；
Bit1：X1 端口输入状态；
Bit2：X2 端口输入状态；
Bit3~Bit15：保留；
0：该端口输入的电平认定为无效；
1：该端口输入的电平认定为有效；
	（只读）
	-

	0x000A
	输出端口
状态标志位
	表示对应输出端口的状态为常开或常闭输出；
Bit0：Y0 端口输出状态；
Bit1~Bit15：保留；
0：该端口输出为常开状态；
1：该端口输出为常闭状态；
	（只读）
	-

	0x000B
	当前位置低16位
	以回原点后的位置或上电初始的位置为零点计算得出的当前位置(最高位符号位，代表正反两个方向)；
	（只读）
	-

	0x000C
	当前位置高16位
	
	（只读）
	-

	0x000D
	当前实际电流
	开闭环模式下，当前运行状态下的实际有效电流值；
单位：mA
	（只读）
	-

	0x000E
	当前A相电流
	A相电流实时示数；
单位：mA
	（只读）
	-

	0x000F
	当前B相电流
	B相电流实时示数；
单位：mA
	（只读）
	-

	0x0010
	闭环当前给定电流
	闭环模式下，当前运行给定的有效电流值；
单位：mA
	（只读）
	-

	0x0011
	拨码状态
	Bit0： SW1 输入状态；
Bit1： SW2 输入状态；
Bit2： SW3 输入状态；
Bit3： SW4 输入状态；
Bit4： SW5 输入状态；
Bit5~Bit15：保留；
0：输入电平无效；
1：输入电平有效；
	（只读）
	-

	0x0012
	PT段路径号
	低8位：路径执行完成状态（保持），当前路径执行完成时，查询使用；
高8位：若处于运行中，则指示当前正在执行的路径段；若处于静止中，则指示上一次执行完成的路径段；
	（只读）
	-

	0x0013
	保留；











[bookmark: _Toc4585][bookmark: _Toc4957]4.2.2 公共参数组1(读写)
表4.3 公共参数组1寄存器
	寄存器地址
	项目
	说明
	设定范围
注：其它值无效
	默认值

	公共参数组1(开闭环共用)

	0x0014
	驱动器节点设置
	当SW1-SW4状态全为off时，才可自行设置驱动器节点号；
1-15：SW1-SW4拨码设置；
16-65535：当拨码开关设定范围不足时，可通过此寄存器设置新的节点；
注：修改后需保存，重新上电生效；
	0-65535
（读写）
	1

	0x0015
	自定义通讯波特
率
	当SW5拨码状态为off时，可通过上位机自行设置通讯波特率；
0：9600
1：14400
2：19200
3：38400
4：115200
5：128000
6：256000
注：修改后需保存，重新上电生效；
	0~6
（读写）
	0

	0x0016
	串口数据格式
	0：8位数据，无校验，1个停止位；
1：8位数据，无校验，2个停止位；
2：8位数据，偶校验，1个停止位；
3：8位数据，奇校验，1个停止位；
注：修改后需保存，重新上电生效；
	0~3
（读写）
	0

	0x0017
	保存参数功能
	对应Bit位置1，可保存相应的参数组；具体对应关系如下：
Bit0：同步更新功能(0x0001)，一般不建议开启此功能；
0：不同步更新EEPROM；
1：同步更新EEPROM；
Bit1：保留；
Bit2：保存公共参数组1(0x0004)；
Bit3：保存开环常用参数组(0x0008)；
Bit4：保存闭环常用参数组(0x0010)；
Bit5：保存基本控制参数组1(0x0020)；
Bit6：保存回原点参数组(0x0040)；
Bit7：保存基本控制参数组2(0x0080)；
Bit8：保存公共参数组2(0x0100)；
Bit9：保存多段模式参数组(0x0200)；
Bit10：保存性能参数组(0x0400)；
Bit11：保存刹车参数组(0x0800)；
Bit12：保存状态、故障码参数组(0x1000)；
Bit13：保存输入输出参数组(0x2000)；
Bit14：保存用户参数组(0x4000)；
Bit15：保存所有参数功能(0x8000)；
  0：不保存；
  1：保存所有‘读写’属性参数；
使用Bit1~Bit15保存参数时，红绿灯交替各闪烁2次，保存完毕时，绿灯保持常亮，红灯熄灭。也可通过主站查询此位，若为0，则表示保存参数成功；
	0~65535
（读写）
	0

	0x0018
	超程停车功能
	对应Bit位置1，选择相应的超程停车功能；
Bit0：自由停车/急停方式选择位；
  0：自由停车(超程时减速停止)；
  1：急停(超程时立即停止)；
Bit1：正负硬限位超程禁止功能位；
  0：禁止无效；
  1：禁止有效；（默认）
Bit2：正负软限位超程禁止功能位；
  0：禁止无效；
  1：禁止有效；（默认）
	0~7
（读写）
	6

	0x0019
	报警清除
	0：无效；
1：报警清除；
	0~1
（读写）
	0

	0x001A
	参数恢复出厂设
置
	0：无效；
1：恢复出厂设置；
	0~1
（读写）
	0

	0x001B
	存储功能
使能控制
	对应Bit位置1，开启相应的存储功能；
Bit0：相位记忆使能功能；
0：不使能；
1：使能；
Bit1：掉电存储当前位置功能；
0：不使能；
1：使能；
	0～3
（读写）
	0

	0x001C
	开闭环模式切换/
初始旋转方向切换
	IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器，可通过上位机自行设置开闭环模式以及初始旋转方向；
Bit0：开闭环模式切换；
  0：开环模式；
  1：闭环模式；
Bit1：初始旋转方向切换；
  0：出厂默认旋转方向；
  1：与出厂默认旋转方向相反；
注：修改后需保存，重新上电生效；
	0~3
（读写）
	1

	0x001D
	回原点超时报警
设置
	回原点模式下，超时报警时间设置；
单位：s
	0~4000
（读写）
	1000
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表4.4 开环模式常用参数组寄存器
	寄存器地址
	项目
	说明
	设定范围
注：其它值无效
	默认值

	开环模式常用参数组

	0x001E
	开环电流设置
	可任意调节开环模式下的有效电流值；
单位：mA
	0~6000
（读写）
	-

	0x001F
	开环细分设定
	任意设置开环模式下的细分值；
单位：Pul/rev
	200~60000
（读写）
	10000

	0x0020
	开环软启动时间
	单位：ms
	1～65535
（读写）
	200

	0x0021
	开环锁机电流时间
	开环由运行至锁机状态所需时间；
单位：ms
	1～1000
（读写）
	200

	0x0022
	开环锁机电流比
	设置开环模式下的锁机电流百分比；
单位：%
	0~100
（读写）
	50

	0x0023
	开环算法选择
	0：A算法；
1：B算法(预留)；
注：修改后需保存，重新上电生效；
	0~1
（读写）
	0
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表4.5 闭环模式常用参数组寄存器
	寄存器地址
	项目
	说明
	设定范围
注：其它值无效
	默认值

	闭环模式常用参数组

	0x0024
	闭环运行最小有效电流设置
	可任意调节闭环运行最小有效电流值：
单位：mA
	0～6000
（读写）
	-

	0x0025
	闭环运行最大有效电流设置
	可任意调节闭环运行最大有效电流值；
单位：mA
	0～6000
（读写）
	-

	0x0026
	闭环锁机最小有效电流设置
	可任意调节闭环锁机最小有效电流值：
单位：mA
	0～6000
（读写）
	-

	0x0027
	闭环锁机最大电流设置
	可任意调节闭环锁机最大有效电流值；
单位：mA
	0～6000
（读写）
	-

	0x0028
	闭环细分设置
	可任意设置闭环模式下的细分值；
单位：Pul/rev
	200～60000
（读写）
	10000

	0x0029
	闭环软启动时间T1
	单位：ms
	1～65535
（读写）
	410

	0x002A
	闭环软启动时间T2
	单位：ms
	1～65535
（读写）
	1000

	0x002B
	闭环锁机时间
	闭环由运行状态切换至到位信号输出状态所需时间；
单位：ms
	1～500
（读写）
	2

	0x002C
	闭环位置超差报警值
	设置超差报警角度值；
单位：1代表0.09°
	1~65535
（读写）
	4000

	0x002D
	闭环超差报警时间
	超差到输出报警信号的累积时间；
单位：ms
	1~1000
（读写）
	10

	0x002E
	力矩模式选择
	0：正常闭环模式(会进入超差报警，也会输出报警信号)；
1：正常闭环力矩模式(不会进入超差报警，但可以输出报警信号)；
	0～1
（读写）
	0

	0x002F
	闭环算法选择
	Bit0：运行方式选择位；
  0：运行控制方式A；
  1：运行控制方式B；
Bit1：电流控制方式选择位；
  0：电流控制方式A；
  1：电流控制方式B；
Bit2：锁机控制方式选择位；
  0：锁机控制方式A；
  1：锁机控制方式B；
Bit3：闭环上电锁机方式；
  0：上电软启动结束后，闭环锁机；
  1：上电软启动结束后，开环锁机；
注：修改后需重新上电生效；
	0～15
（读写）
	0
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表4.6 驱动器基本控制参数组寄存器
	寄存器地址
	项目
	说明
	设定范围
注：其它值无效
	默认值

	驱动器基本控制参数组1(开闭环共用)

	0x0030
	起始速度
	设置电机运行的起始速度；
单位：rev/min
	1-3000
（读写）
	5

	0x0031
	加速时间
	加速时间；
单位：ms
	0~2000
（读写）
	100

	0x0032
	减速时间
	减速时间；
单位：ms
	0~2000
（读写）
	100

	0x0033
	最大速度
	设置电机运行的最大速度；
单位：rev/min
注：速度模式下，根据设定值的正负确定电机的运转方向；负值的设定规则可参考寄存器‘0x0034~0x0035总脉冲数’的介绍；
	-3000~3000
（读写）
	60

	0x0034
	总脉冲数低16位
	位置模式下，电机运行的总脉冲数，包括加速、匀速、减速三个阶段的总步数；最高位代表符号位，正数表示正方向运行的脉冲数，负数表示反方向运行的脉冲数；
注：如设置100000(原码：0x0001 86A0)个脉冲，则高位给定值为0x0001，低位给定值为0x86A0；
如设置-100000(原码：0x8001 86A0)个脉冲，因负数是以补码的形式存储，故高位给定值为0xFFFE，低位给定值为0x7960；
反方向给定脉冲数可采用如下公式：
2^32-abs(反方向给定的脉冲数)
	-2147483648~
2147483648
（读写）
	5000

	0x0035
	总脉冲数高16位
	
	
	

	0x0036
	相对位置/绝对位
置选择
	当选择用外部IO信号触发位置模式工作时，该位设置方可有效；
0：相对位置：以当前静止点为起点；
1：绝对位置：以上电启动位置或回原点完成后的位置为起点；
	0~1
（读写）
	0

	0x0037
	启动命令
	对应Bit位置1可触发启动相应的工作模式；
0x01：速度模式触发；
0x02：相对位置模式触发；
0x04：绝对位置模式触发；
0x08：回原点模式触发；
0x1P：多段(位置/速度)模式触发启动，P为对应对应路径段，P值取值范围为0-15，具体触发启动的是位置或速度运行，跟路径功能寄存器1有关；
0x40：JOG+运动；
0x80：JOG-运动；
其余值：保留；
	0~255
（读写）
	0

	0x0038
	停止命令
	0：正常停止；
1：急停；
2：按设定速度一直运行或按规划的轨迹运行直至停止；
	0~2
（读写）
	2

	0x0039
	电机使能//释放
命令
	电机使能/释放功能，可通过指令或外部IO输入信号进行控制。
以下为该寄存器对应Bit位的功能：
Bit0：软使能位；
0：释放； 
1：使能；
Bit1：上电初始，电机自使能控制位；
0：上电后，电机处于释放状态，需通过Bit0置1使能电机锁轴；
1：上电后，电机处于锁轴状态，但也可通过Bit0置0释放电机；
注：若将某一路输入端口功能配置为4(电机MF使能/释放信号)，则仅当该寄存器的Bit0位为0时，IO端口使能/释放电机的功能才有效；
	0~3
（读写）
	0

	0x003A
	清除当前位置
	绝对位置模式下，清除当前位置值；
0：无效；
1：当前位置清0；
	0~1
（读写）
	0
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表4.7 回原点参数组寄存器
	寄存器地址
	项目
	说明
	设定范围
注：其它值无效
	默认值

	回原点参数组(开闭环共用)

	0x003B
	回原点模式
	目前可设置回零方式数值为17-30、33-35，37-39、(-3)-(-6)；
注：最高位代表符号位；
回原方式详见章节‘5.3 回原点模式’；
	0~65535
（读写）
	0

	0x003C
	回原点速度V1
	回原点模式下，高速检测原点的速度；
单位：rev/min
注：高速检测原点的起始速度为‘0x003D回原点速度V2’；
	1~3000
（读写）
	30

	0x003D
	回原点速度V2
	回原点模式下，低速检测原点或走补偿值的速度；
单位：rev/min
注：低速检测原点或走补偿值的起始速度为0；
	1~300
（读写）
	10

	0x003E
	回原点加速时间
	回原点过程中的加速时间；
单位：ms
	0 ~2000
（读写） 
	100

	0x003F
	回原点减速时间
	回原点过程中的减速时间；
单位：ms
	0 ~2000
（读写） 
	100

	0x0040
	原点低位补偿值
	回原点后的位置补偿值；
最高位代表符号位，正值代表正向补偿值，负值代表负向补偿值；
注：如设置100000(原码：0x0001 86A0)个脉冲，则高位给定值为0x0001，低位给定值为0x86A0；
如设置-100000(原码：0x8001 86A0)个脉冲，因负数是以补码的形式存储，故高位给定值为0xFFFE，低位给定值为0x7960；
反方向给定脉冲数可采用如下公式：
2^32-abs(反方向给定的脉冲数)
	-2147483648~
2147483648
（读写）
	0

	0x0041
	原点高位补偿值
	
	
	

	0x0042
	堵转回零力矩保留时间
	单位：ms
	0-65535
（读写）
	100

	0x0043
	回零电流百分比
	单位：%
	1~300
	100

	0x0044
	开闭环位置回零
位置值低16位
	开闭环位置回零模式下，设定的最大运行位置值，无符号；
	0~4294967295
（读写）
	5000

	0x0045
	开闭环位置回零
位置值高16位
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表4.8 驱动器基本控制参数组2寄存器
	寄存器地址
	项目
	说明
	设定范围
注：其它值无效
	默认值

	驱动器基本控制参数组2(开闭环共用)

	0x0046
	JOG运动起始速度
	无符号
单位：rev/min
	1~3000
（读写）
	2

	0x0047
	JOG运动加速速度
	单位：ms
	0~2000
（读写）
	2

	0x0048
	JOG运动减速速度
	单位：ms
	0~2000
（读写）
	2

	0x0049
	JOG运动最大速度
	无符号；
单位：rev/min
	0~3000
（读写）
	30

	0x004A~
0x0055
	保留；
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表4.9 公共参数组2寄存器
	寄存器地址
	项目
	说明
	设定范围
注：其它值无效
	默认值

	公共参数组2(开闭环共用)

	0x0056
	正向超程最大位置低16位
	无符号；
单位：Pul
	0~2147483647
（读写）
	2147483647

	0x0057
	正向超程最大位置高16位
	
	
	

	0x0058
	反向超程最大位置低16位
	无符号；
单位：Pul
	0~2147483647
（读写）
	2147483647

	0x0059
	反向超程最大位置高16位
	
	
	

	0x005A
	上电自动回零点
使能
	若开启此功能，则上电后，驱动器自使能，并执行回零点动作，但需注意，要提前设置并保存好回零方式参数值，上电后才能正常执行回零动作；
0：上电自动回零点功能不使能；
1：上电自动回零点功能使能；
	0~1
（读写）
	0

	0x005B~
0x005D
	保留；
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表4.10 输入输出功能参数组寄存器
	寄存器地址
	项目
	说明
	设定范围
注：其它值无效
	默认值

	输入输出功能参数组(开闭环共用)

	0x01B0
	输入端口
有效电平
	Bit0：输入端口 X0 控制位；
Bit1：输入端口 X1 控制位；
Bit2：输入端口 X2 控制位；
Bit3~Bit15：保留；
0：上升沿或高电平有效；
1：下升沿或低电平有效；
	0~65535
（读写）
	0

	0x01B1
	输入端口 X0
功能选择
	0：未定义；
1：原点信号；
2：正限位信号；
3：负限位信号；
4：电机MF使能/释放信号(寄存器0x0039的值为1~3时，该输入控制功能无效)；
5：刹车控制输入信号；
6：报警清除信号；
7：参数恢复出厂设置信号；
8：正常停止信号；
9：急停信号；
10：触发位置模式运动(相对和绝对位置模式通过寄存器0x0036选择)；
11：触发速度模式运动；
12：JOG+点位运动；
13：JOG-点位运动；
14：回原点使能信号(配合回原点模式寄存器使用)；
15：PTIN0；
16：PTIN1；
17：PTIN2；
18：PTIN3；
19：保留；
20：多段模式启动信号(TRIG)；
21：清除到位输出信号；
注：上述功能选择中： 4、5、12、13、15-20 的信号为高电平或低电平有效，其他均为上升沿或下降沿有效；
	0~21
（读写）
	1

	0x01B2
	输入端口 X1
功能选择
	
	
	2

	0x01B3
	输入端口 X2
功能选择
	
	
	3

	0x01B4~
0x01BB
	保留

	0x01BC
	输入端口 X0
滤波时间
	设置输入端口X0-X2的滤波时间，最小分辨率1000us；
单位：us
	0~65535
（读写）
	1000

	0x01BD
	输入端口 X1
滤波时间
	
	
	1000

	0x01BE
	输入端口 X2
滤波时间
	
	
	1000

	0x01BF~
0x01C6
	保留

	0x01C7
	输出端口
有效状态
	Bit0：输出端口 Y0 控制位；
Bit1~Bit15：保留；
0：上电后，默认常开输出；
1：上电后，默认常闭输出；
	0~65535
（读写）
	0

	0x01C8
	输出端口 Y0
功能选择
	0：未定义；
1：报警输出信号；
2：到位输出信号；
3：锁轴状态信号(0：释放 1：锁轴)；
4：运动状态信号(0：静止 1：运动)；
5：回原点完成信号；
6：传导原点信号状态；
7：传导正限位信号状态；
8：传导负限位信号状态；
9：刹车控制信号；
10：Z信号输出(保留)；
11：刹车控制PWM自适应输出信号；
	0~11
（读写）
	5

	0x01C9~
0x01CC
	保留

	0x01CD
	禁止不同模式下的到位输出
	Bit0：速度模式；  Bit1：相对位置；
Bit2：绝对位置；  Bit3：回零；
Bit4：多段位置；  Bit5：多段速度；
Bit6：JOG+运动； Bit7：JOG-运动；
0：禁止无效；
1：禁止有效；
注：多段模式下对应Bit位禁止，仅在上电时有效一下，后续还是通过功能寄存器1来决定的；
	0~65535
（读写）
	0

	0x01CE~
0x01CF
	保留；
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表4.11 多段模式参数组寄存器
	寄存器地址
	项目
	说明
	设定范围
注：其它值无效
	默认值

	多段位置模式参数组(开闭环共用)

	0x005E
	多段模式启动信号使能控制
	0：多段模式不需要启动信号(此情况路径0失效) ；
1：多段模式需要启动信号(此情况路径0可启动)；
	0-1
（读写）
	1

	0x005F
	多段模式IO组合
滤波时间
	设置多段IO组合逻辑滤波时间，最小分辨率1000us；
单位：us
	0~65535
（读写）
	1000

	0x0060
	路径0功能设置1
	多段模式下，路径0功能设置1：对
相应的Bit位设置，可选择相应的功能；
Bit0：位置/速度模式选择位；
  0：位置模式；
1：速度模式；
Bit1：相对/绝对位置模式选择位；
  0：相对位置；    
1：绝对位置；
Bit2：IO到位输出信号禁止；
0：禁止无效；
1：禁止有效；
Bit3：跳转功能使能位；
  0：禁止跳转；
1：使能跳转；
Bit4~Bit7：跳转路径选择位；
  设置值范围：0-15；
Bit8~Bit15：保留；
注：多段速度模式下，不支持跳转功能；
	0~65535
（读写）
	0

	0x0061
	路径0功能设置2
	多段模式下，路径0功能设置2：对
相应的Bit位设置，可选择相应的功能；
Bit0：回原点使能位；
  0：禁止该路径回原点；
  1：使能该路径回原点；
Bit1：回原后是否执行该路径；
  0：禁止执行该路径；
  1：使能执行该路径；
Bit2：回原点参数选用；
  0：选用0x003C-0x0041的速度、加减速时间、回原补偿值参数；
  1：选用该路径段的速度、加减速时间、回原补偿值参数；
Bit3-Bit7：保留；
Bit8~Bit15：回原点方式选择位；回原方式详见章节‘5.3 回原点模式’；
	0~65535
（读写）
	0

	0x0062
	路径0位置段
总脉冲数低位
	多段位置模式下，用于设定该路径段运行的总脉冲数，包括加速、匀速、减速三个阶段的总步数；
最高位代表符号位，正数表示正方向运行的脉冲数，负数表示反方向运行的脉冲数；
注：如设置100000(原码：0x0001 86A0)个脉冲，则高位给定值为0x0001，低位给定值为0x86A0；
如设置-100000(原码：0x8001 86A0)个脉冲，因负数是以补码的形式存储，故高位给定值为0xFFFE，低位给定值为0x7960；
反方向给定脉冲数可采用如下公式：
2^32-abs(反方向给定的脉冲数)
	-2147483648~
2147483648
（读写）
	0

	0x0063
	路径0位置段
总脉冲数高位
	
	
	

	0x0064
	路径0运行/回原点
最大速度
	（1）多段位置/速度模式下，设置对应路径内，电机运行的最大速度；
（2）若该路径段开启回原点功能，且寄存器‘路径功能设置2’的Bit2位置1，则‘回原点速度V1’采用此寄存器值；
单位：rev/min
注：（1）多段速度模式下，根据设定值的正负确定电机的运转方向；负值的设定规则可参考寄存器‘0x0034~0x0035总脉冲数’的介绍；
（2）多段位置模式以及回零的速度设置需保证为正值；
	-3000~3000
（读写）
	60

	0x0065
	路径0运行/回原点
起始速度
	（1） 多段位置/速度模式下，设置对应路径内，电机运行的起始速度；
（2）若该路径段开启回原点功能，且寄存器‘路径功能设置2’的Bit2位置1，则‘回原点速度V2’采用此值；
单位：rev/min
	1~3000
（读写）
	5

	0x0066
	路径0运行/回原点
加速时间
	（1） 多段位置/速度模式下，设置对应路径内的加速时间；
（2） 若该路径段开启回原点功能，且寄存器‘路径功能设置2’的Bit2位置1，则‘回原点加速时间’采用此寄存器值；
单位：ms
	0~2000
（读写）
	100

	0x0067
	路径0运行/回原点
减速时间
	（1） 多段位置/速度模式下，设置对应路径内的减速时间；
（2） 若该路径段开启回原点功能，且寄存器‘路径功能设置2’的Bit2位置1，则‘回原点减速时间’采用此寄存器值；
单位：ms
	0~2000
（读写）
	100

	0x0068
	路径0执行完毕
等待时长
	多段循环模式下，当前路径段执行完毕，到下一路径段执行时的等待时间；
单位：ms
	0~65535
（读写）
	0

	0x0069
	路径0回原点
低位补偿值
	多段模式下，当前路径回原点后的位置补偿值；
最高位代表符号位，正值代表正向补偿值，负值代表负向补偿值；
注：如设置100000(原码：0x0001 86A0)个脉冲，则高位给定值为0x0001，低位给定值为0x86A0；
如设置-100000(原码：0x8001 86A0)个脉冲，因负数是以补码的形式存储，故高位给定值为0xFFFE，低位给定值为0x7960；
反方向给定脉冲数可采用如下公式：
2^32-abs(反方向给定的脉冲数)
	-2147483648~
2147483648
（读写）
	0

	0x006A
	路径0回原点
高位补偿值
	
	
	

	0x006B
	路径0回原点后
等待时长
	多段模式下，路径0回原点完成后，到执行该路径段的等待时长；
单位：ms
	0~65535
（读写）
	0

	0x0070~
0x007B
	对照路径0功能，路径1相关设置寄存器，占用12个寄存器

	0x0080~
0x008B
	对照路径0功能，路径2相关设置寄存器，占用12个寄存器

	0x0090~
0x009B
	对照路径0功能，路径3相关设置寄存器，占用12个寄存器

	0x00A0~
0x00AB
	对照路径0功能，路径4相关设置寄存器，占用12个寄存器

	0x00B0~
0x00BB
	对照路径0功能，路径5相关设置寄存器，占用12个寄存器

	0x00C0~
0x00CB
	对照路径0功能，路径6相关设置寄存器，占用12个寄存器

	0x00D0~
0x00DB
	对照路径0功能，路径7相关设置寄存器，占用12个寄存器

	0x00E0~
0x00EB
	对照路径0功能，路径8相关设置寄存器，占用12个寄存器(保留)

	0x00F0~
0x00FB
	对照路径0功能，路径9相关设置寄存器，占用12个寄存器(保留)

	0x0100~
0x010B
	对照路径0功能，路径10相关设置寄存器，占用12个寄存器(保留)

	0x0110~
0x011B
	对照路径0功能，路径11相关设置寄存器，占用12个寄存器(保留)

	0x0120~
0x012B
	对照路径0功能，路径12相关设置寄存器，占用12个寄存器(保留)

	0x0130~
0x013B
	对照路径0功能，路径13相关设置寄存器，占用12个寄存器(保留)

	0x0140~
0x014B
	对照路径0功能，路径14相关设置寄存器，占用12个寄存器(保留)

	0x0150~
0x015B
	对照路径0功能，路径15相关设置寄存器，占用12个寄存器(保留)

	注：0x0060~0x015F区间未用到的寄存器为各路径的保留寄存器，暂无任何功能；
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表4.12 性能参数组寄存器
	寄存器地址
	项目
	说明
	设定范围
注：其它值无效
	默认值

	性能参数组

	0x0160
	缺相检测阈值
	设置缺相检测功能中的阈值大小；
注：修改后需保存，重新上电生效；
	0~100
（读写）
	-

	0x0161
	闭环电流给定
控制因子调整
	闭环电流给定控制因子调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x0162
	中频震荡处理使能
	0：震荡处理关闭；
1：震荡处理开启；
	0~1
（读写）
	1

	0x0163
	中频震荡
抑制系数K
	中频振荡抑制系数K调节百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x0164
	中频震荡
起始速度V1
	设置中频震荡起始速度V1；
单位：rev/min
	1~2000
（读写）
	-

	0x0165
	中频震荡
最大速度V2
	设置中频震荡最大速度V2；
单位：rev/min
	1~2000
（读写）
	-

	0x0166
	电机绕组阻值调整
	电机绕组阻值调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x0167
	开环电流环
参数调整使能
	0：PI参数调节不使能
1：PI参数调节使能
	0～1
（读写）
	0

	0x0168
	开环电流环
比例增益
	开环电流环比例增益调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x0169
	开环电流环
积分增益
	开环电流环积分增益调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x016A
	开环抱轴
比例增益
	开环抱轴比例增益调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x016B
	开环抱轴
积分增益
	开环抱轴积分增益调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x016C
	开环比例增益
自适应调整使能
	0：比例增益自适应调整不使能
1：比例增益自适应调整使能
	0～1
（读写）
	0

	0x016D
	开环比例增益
自适应起始比例
	开环比例增益自适应起始比例调节千分比；
如：设置值为625，则对应开环比例增益自适应起始比例为0.625倍；
	1~1000
（读写）
	800

	0x016E
	开环比例增益
自适应起始速度V1
	开环比例增益自适应起始速度V1；
单位：rev/min
	1~2000
（读写）
	60

	0x016F
	开环比例增益
自适应转折速度V2
	开环比例增益自适应转折速度V2；
单位：rev/min
	1~2000
（读写）
	900

	0x0170
	开环比例增益
自适应限幅
	开环比例增益自适应限幅百分比；
单位：%
	100~500
（读写）
	150

	0x0171
	开环电流
自适应调整使能
	0：电流自适应调节不使能
1：电流自适应调节使能
	0～1
（读写）
	0

	0x0172
	开环电流
自适应调节
起始速度V1
	开环电流自适应调节起始速度V1；
单位：rev/min
	1~2000
（读写）
	-

	0x0173
	开环电流
自适应调节
最大速度V2
	开环电流自适应调节最大速度V2；
单位：rev/min
	1~2000
（读写）
	-

	0x0174
	开环电流
自适应调节
最大限幅
	开环电流自适应调节最大限幅调整百分比；
单位：%
	100~200
（读写）
	120

	0x0175
	开闭环上电电流
百分比调节
	单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x0176
	刹车控制占空比
[bookmark: _GoBack]调节
	以DC24V为基准电压，调节刹车控制接口输出电压的占比；
单位：%
	0~110
（读写）
	96

	0x0177
	闭环电流环
比例系数
	闭环电流环比例系数增益调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x0178
	闭环电流环
积分系数
	闭环电流环积分系数增益调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x0179
	闭环位置环
比例系数
	闭环位置环比例系数调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x017A
	闭环位置环
积分系数
	闭环位置环积分系数调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x017B
	闭环锁机电流
比例系数
	闭环锁机电流比例系数调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x017C
	闭环锁机电流
积分系数
	闭环锁机电流积分系数调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x017D
	闭环速度环
比例系数
	闭环速度环比例系数调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x017E
	闭环速度环
前馈系数
	闭环速度环前馈系数调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x017F
	闭环给定速度
滤波系数F1
	闭环给定速度滤波系数F1调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x0180
	闭环给定速度
滤波系数F2
	闭环给定速度滤波系数F2调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x0181
	编码器反馈速度
滤波系数F1
	编码器反馈速度滤波系数F1调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x0182
	编码器反馈速度
滤波系数F2
	编码器反馈速度滤波系数F2调整百分比；
单位：%
	0～500
（读写）
	100

	0x0183
	增量式闭环编码器线数设置
	可通过上位机自行设置编码器线数；
0：1000线；    1：1250线；
2：2000线；    3：2500线；
4：5000线；    5：10000线；
6：625线；     7：500线；
8：400线；     9：250线；
10：200线；    11：125线；
12：100线；    13：80线；
14：50线；
注：(1)修改后需保存，重新上电生效；
(2)若需要其他线数，建议先与本公司取得联系更改；
	0～14
（读写）
	0

	0x0184
	闭环锁机定位精度阈值1
	设置闭环锁机的定位精度阈值1；
单位：0.1个编码器值
	0~65535
（读写）
	25

	0x0185
	闭环锁机电流
动态调节参数1
	闭环锁机电流动态参数调节1；
单位：0.01mA
	1~65535
（读写）
	38

	0x0186
	闭环锁机电流
动态调节参数2
	闭环锁机电流动态参数调节2；
单位：0.01mA
	1~65535
（读写）
	38

	0x0187
	开闭环报警检测
使能
	开闭环报警检测使能控制：
0：不使能对应的报警功能；
1：使能对应的报警功能；
以下为对应Bit位的控制功能：
Bit0：过流报警(保留)；
Bit1：过欠压报警；
Bit2~Bit3：保留；
Bit4：缺相报警；
Bit5：保留；
Bit6：回原点超时报警；
Bit7：超差报警；
Bit8~Bit15：保留；
	0~65535
（读写）
	255

	0x0188
	堵转回零误差限值
	设置堵转回零误差限制值；
单位：1代表0.09°
	1~65535
（读写）
	500

	0x0189
	闭环锁机定位精度阈值2
	设置闭环锁机的定位精度阈值2；
单位：0.1个编码器值
	0~65535
（读写）
	25

	0x018A
	闭环锁机积分使能
	闭环锁机状态，积分使能；
0：不使能；
1：使能；
	0~1
	0

	0x018B
	闭环锁机积分限幅调整
	闭环锁机积分限幅百分比调整；
单位：%
	0~1000
	100

	0x018C
	闭环锁机B算法
阈值1
	闭环锁机B算法阈值1；
单位：0.1个编码器值
	0~65535
（读写）
	10

	0x018D
	闭环锁机B算法
阈值2
	闭环锁机B算法阈值2；
单位：0.1个编码器值
	0~65535
（读写）
	20

	0x018E
	相位存储时间
	相位记忆存储时间；
单位：ms
	500~65535
	1000

	0x018F
	机械传动比
	针对带减速机的步进电机；
机械传动比=减速箱齿轮/电机齿轮；
高8位：代表减速箱齿轮；
低8位：代表电机齿轮；
如：若为10比的减速机，则设置参数为0x010A；
需注意，若机械传动比不为1，则设定位置、速度相关寄存器的参数，实际对应的是经过减速机后输出的位置、速度值(程序内部已经换算好)；
注：修改后，保存参数，重新上电生效；
	0x0101~0x3232
	0x0101
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表4.13 刹车控制参数组寄存器
	寄存器地址
	项目
	说明
	设定范围
注：其它值无效
	默认值

	刹车控制参数组

	0x0190
	刹车吸合延时
	刹车吸合（抱闸）延时的时间；
单位：ms
	0~65535
（读写）
	0

	0x0191
	刹车松开延时
	刹车松开（松闸）延时的时间；
单位：ms
	0~65535
（读写）
	0

	0x0192
	刹车控制选择
	0：由主站控制刹车（结合寄存器0x0193-主站控制刹车使能使用）；
1：由驱动器自行控制刹车(可配合驱动器使能/释放控制刹车)；
2：由外部IO输入信号控制刹车（结合输入输出功能寄存器0x0043-0x004D、0x005A~0x005E使用）；
	0~2
（读写）
	0

	0x0193
	主站控制刹车使能
	0：抱闸（电机抱死）；
1：松闸（电机自由）；
	0~1
（读写）
	0
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表4.14 状态、故障码参数组寄存器
	寄存器地址
	项目
	说明
	设定范围
注：其它值无效
	默认值

	状态、故障码参数组(开闭环共用)

	0x0194
	最近一次故障码
	Err0x01：过流(保留)；
SubErr：0x10；
Err0x02：过欠压；
SubErr：0x20：过压报警；
0x21：欠压报警；
Err0x03：超程报警；
SubErr：0x30：正向硬限位超程；
0x31：反向硬限位超程；
0x32：正向软限位超程；
0x33：反向软限位超程；
Err0x04：EEPROM 读写错误；
SubErr：0x41：读错误；
0x42：写错误；
Err0x05：通讯错误；
SubErr：0x51：CRC 校验错误；
0x52：功能码错误；
0x53：读取不合法数据地址错误；
0x54：写入数据地址超出范围；
0x55：读取寄存器个数溢出(最多一次读取 16 个寄存器)；
0x56：功能码非法读写错误；
0x57：寄存器内写入数据超限；
Err0x06：缺相报警；
SubErr：0x60：A、B都缺相报警；
0x61：A相缺相；
0x62：B相缺相；
Err0x07：超差报警；
SubErr：0x70：正常超差报警；
0x71：由过压引起的超差报警；
0x72：由欠压引起的超差报警；
Err0x08：回原点超时报警；
SubErr：0x80；
Err0x09：恢复出厂/保存参数；
SubErr：0x90：恢复出厂设置；
0x91：保留；
0x92：保存公共参数组1；
0x93：保存开环常用参数组；
0x94：保存闭环常用参数组；
0x95：保存基本控制参数组1；
0x96：保存回原点参数组；
0x97：保存基本控制参数组2；
0x98：保存公共参数组2；
0x99：保存多段模式参数组；
0x9A：保存性能参数组；
0x9B：保存刹车参数组；
0x9C：保存故障码参数组；
0x9D：保存输入输出参数组；
0x9E：保存用户参数组；
0x9F：保存所有参数组；
Err0x0A：速度参数设置不合理报警；
SubErr：0xA0：Vmax>Vmin；
	（只读）
	-

	0x0195
	最近一次故障码
子码
	
	（只读）
	

	0x0196
	最近二次故障码
	
	（只读）
	

	0x0197
	最近二次故障码
子码
	
	（只读）
	

	0x0198
	最近三次故障码
	
	（只读）
	

	0x0199
	最近三次故障码
子码
	
	（只读）
	

	0x019A
	通讯类故障信息
	Bit0：EEPROM读错误；
Bit1：EEPROM写错误；
Bit2：CRC 校验错误；
Bit3：功能码错误；
Bit4：读取不合法数据地址错误；
Bit5：写入数据地址超出范围；
Bit6：读取寄存器个数溢出(最多一次读取 16 个寄存器)；
Bit7：功能码非法读写错误；
Bit8：寄存器内写入数据超限；
Bit9：执行保存指令，引起的通讯类错误；
    保存完成时，会自动清除该位；
Bit10：恢复出厂设置，引起的通讯类错误；
恢复出厂完成时，会自动清除该位；
Bit11~Bit15：保留；
	（只读）
	-

	0x019B
	保留；

	0x019C
	驱动器故障信息
低16位
	Bit0：过流；
Bit1：过压；
Bit2：欠压；
Bit3：正向硬限位超程；
Bit4：反向硬限位超程；
Bit5：正向软限位超程；
Bit6：反向软限位超程；
Bit7：A、B都缺相；
Bit8：A相缺相；
Bit9：B相缺相；
Bit10：正常超差；
Bit11：由过压引起的超差；
Bit12：由欠压引起的超差；
Bit13：回原点超时；
Bit14：速度设置Vmax>Vmin；
Bit15~Bit31：保留；
	（只读）

	-


	0x019D
	驱动器故障信息
高16位
	
	
	

	0x019E
	闭环定位精度值
低16位
	闭环定位精度值(最高位代表符号位)：
精度 = 目标位置 - 实际位置；
正值表示未到达目标位置，向当前运行方向的反方向偏移了一定位置；负值表示超过了目标位置，向当前运行方向偏移了一定位置；
单位：进制为10，1代表0.1个编码器值；
	-2147483648~
2147483647
（只读）

	-


	0x019F
	闭环定位精度值
高16位
	
	
	

	[bookmark: _Toc28888][bookmark: _Toc28612]0x01A0
	单次运行时间
低16位
	可查询电机执行一次启停动作的时间；
单位：us
	（只读）

	-


	0x01A1
	单次运行时间
高16位
	
	
	

	0x01A2
	位置模式下实际给定的起始速度
	单位：rev/min
	（只读）
	-

	0x01A3
	位置模式下实际给定的加速时间
	单位：ms
	（只读）
	-

	0x01A4
	位置模式下实际给定的减速时间
	单位：ms
	（只读）
	-

	0x01A5
	位置模式下实际给定最大速度
	单位：rev/min
	（只读）
	-

	0x01A6
	正反方向编码器
总数差值低16位
	闭环模式下(有正负)：
若差值为正值，表示正方向上接收的编码器值总数大于反方向上接收的编码器值总数；
若差值为负值，表示反方向上接收的编码器值总数大于正方向上接收的编码器值总数；
	-2147483648~
2147483647
（只读）

	-


	0x01A7
	正反方向编码器
总数差值高16位
	
	
	

	0x01A8~
0x01AF
	保留；



[bookmark: _Toc19962]4.2.14 用户参数组(读写)
表4.15 用户参数组寄存器
	寄存器地址
	项目
	说明
	设定范围
注：其它值无效
	默认值

	用户参数组寄存器(开闭环共用)

	0x01D0~
0x01EF
	保留；

































[bookmark: _Toc26198]4.3 MODBUS常用功能码
[bookmark: _Toc9613][bookmark: _Toc19870][bookmark: _Toc5600][bookmark: _Toc25641][bookmark: _Toc22787][bookmark: _Toc32373][bookmark: _Toc14084][bookmark: _Toc110][bookmark: _Toc29270][bookmark: _Toc25666][bookmark: _Toc25071][bookmark: _Toc3580][bookmark: _Toc11467]4.3.1 读保持寄存器命令0x03
（1）读取单个寄存器命令如下：
主机->从机数据： 
	说明
	设备地址
	功能码
	寄存器地址
	读寄存器个数
	CRC校验

	报文
	01
	03
	00 33
	00 01
	74 05

	解释
	主机向从机发送查询‘最大速度（0x0033）’寄存器指令


从机->主机数据：
	说明
	设备地址
	功能码
	返回字节数
	寄存器值
	CRC校验

	报文
	01
	03
	02
	03 E8
	74 05

	解释
	从机返回数据：最大速度1000rev/min


（2） 读取多个寄存器命令如下：
主机->从机数据： 
	说明
	设备地址
	功能码
	寄存器地址
	读寄存器个数
	CRC校验

	报文
	01
	03
	00 30
	00 04
	44 06

	解释
	主机向从机查询‘起始速度（0x0030）’开始的4个寄存器值


从机->主机数据：
	说明
	设备地址
	功能码
	返回字节数
	寄存器值
	CRC校验

	报文
	01
	03
	08
	00 05 00 64
00 64 03 E8
	F0 7E

	解释
	从机返回数据：起速度5rev/min、加速时间100ms、减速时间100ms、最大速度1000rev/min


注：最大查询个数不得超过 16 个寄存器。
[bookmark: _Toc28180][bookmark: _Toc5782][bookmark: _Toc3777]4.3.2 写单个寄存器命令0x06
（1）向寄存器写入设定值
主机->从机数据： 
	说明
	设备地址
	功能码
	寄存器地址
	写入数据
	CRC校验

	报文
	01
	06
	00 30
	01 2C
	89 88

	解释
	主机向从机‘起始速度（0x0030）’寄存器写入值300


从机->主机数据：
	说明
	设备地址
	功能码
	寄存器地址
	写入数据
	CRC校验

	报文
	01
	06
	00 30
	01 2C
	89 88

	解释
	从机收到该指令后返回相同指令进行确认


[bookmark: _Toc31303][bookmark: _Toc28557][bookmark: _Toc17455][bookmark: _Toc20846][bookmark: _Toc7558][bookmark: _Toc26028][bookmark: _Toc18659][bookmark: _Toc22447][bookmark: _Toc3880][bookmark: _Toc34][bookmark: _Toc23819]4.3.3 写多个寄存器命令0x10
主机->从机数据： 
	说明
	设备地址
	功能码
	起始地址
	写入寄存器个数
	字节总数
	写入数据1
	写入数据2
	CRC校验

	报文
	01
	10
	00 30
	00 02
	04
	01 2C
	03 E8
	30 30

	解释
	主机向从机写两个寄存器，分别设置‘起始速度（0x0030）’和‘加速时间（0x0031）’寄存器


从机->主机数据：
	说明
	设备地址
	功能码
	起始地址
	写入寄存器个数
	CRC校验

	报文
	01
	10
	00 30
	00 02
	41 C7

	解释
	从机收到该指令后返回写入寄存器个数进行确认


[bookmark: _Toc9784][bookmark: _Toc19889][bookmark: _Toc15565][bookmark: _Toc16430][bookmark: _Toc7625][bookmark: _Toc1187][bookmark: _Toc31437][bookmark: _Toc11465][bookmark: _Toc10922][bookmark: _Toc31645][bookmark: _Toc6431]4.4 通讯错误码
485系列MODBUS通讯异常代码表如下所示：
表4.11 MODBUS 异常代码
	异常代码
	名称
	含义

	01
	CRC 校验错误
	CRC 校验错误。

	02
	功能码发送错误
	从机接收到0x03，0x06，0x10以外的功能代码。

	03
	读取不合法数据地址错误
	请求读取的数据地址是从机不存在的地址。

	04
	写入数据地址超出
地址范围
	写入数据的寄存器地址超出寄存器地址定义范围。

	05
	读取寄存器个数溢出
	最多一次读取 16 个地址的数据。

	06
	功能码非法读写数据错误
	功能码读写属性分为只读，只写，读写三种，对不符合功能码属性的数据操作异常错误。

	07
	寄存器内写入数据超限
	写入寄存器数据内容超出其规定范围。



[bookmark: _Toc13784][bookmark: _Toc30315][bookmark: _Toc9661]4.4.1 CRC校验错误
如下表所示，如果主机发送一帧读取数据命令，数据在传输的过程中发生错误，从机设备计算一帧数据得到的 CRC 校验值不为85 C1，则从机返回异常代码01。
主机->从机数据：
	说明
	设备地址
	功能码
	寄存器地址
	读寄存器个数
	CRC校验

	报文
	01
	03
	00 20
	00 01
	85 C1


[bookmark: _Toc32020_WPSOffice_Level2]从机->主机数据： 
	说明
	设备地址
	功能码+0x80
	异常代码
	CRC校验

	报文
	01
	83
	01
	80 F0


[bookmark: _Toc13198][bookmark: _Toc6168][bookmark: _Toc10969][bookmark: _Toc23617]4.4.2 功能码发送错误
如下表所示，如果主机请求的功能码不是 0x03、0x06及0x10，则从机返回异常代码02。
主机->从机数据：
	说明
	设备地址
	功能码
	寄存器地址
	读寄存器个数
	CRC校验

	报文
	01
	02
	00 00
	00 04
	79 C9


从机->主机数据： 
	说明
	设备地址
	功能码+0x80
	异常代码
	CRC校验

	报文
	01
	82
	02
	61 C1


[bookmark: _Toc10561][bookmark: _Toc1566][bookmark: _Toc5265][bookmark: _Toc1738]4.4.3 读取不合法数据地址错误
如下表所示，如果主机请求读取的数据地址不合法，即不存在，则从机返回异常代码03。
主机->从机数据：
	说明
	设备地址
	功能码
	寄存器地址
	读寄存器个数
	CRC校验

	报文
	01
	03
	00 FF
	00 01
	B4 3A


从机->主机数据： 
	说明
	设备地址
	功能码+0x80
	异常代码
	CRC校验

	报文
	01
	83
	03
	01 31


[bookmark: _Toc12274][bookmark: _Toc13546][bookmark: _Toc17859][bookmark: _Toc13158]4.4.4 写入数据地址超出地址范围
如下表所示，如果主机写入数据的寄存器地址超出定义范围，则从机返回异常代码04。
主机->从机数据：
	说明
	设备地址
	功能码
	寄存器地址
	写入数据
	CRC校验

	报文
	01
	06
	FF 00
	0B 00
	BE FE


从机->主机数据： 
	说明
	设备地址
	功能码+0x80
	异常代码
	CRC校验

	报文
	01
	86
	04
	43 A3


[bookmark: _Toc10396][bookmark: _Toc21571][bookmark: _Toc3265][bookmark: _Toc9626]4.4.5 读取寄存器个数溢出
如下表所示，如果主机请求读取的寄存器个数超出一次读取最大范围，则从机返回异常代码05。
主机->从机数据：
	说明
	设备地址
	功能码
	寄存器地址
	读寄存器个数
	CRC校验

	报文
	01
	03
	00 20
	00 20
	45 D8


一次读取了32 个地址的数据，超出了设定范围，返回异常代码05。
从机->主机数据： 
	说明
	设备地址
	功能码+0x80
	异常代码
	CRC校验

	报文
	01
	83
	05
	81 33


[bookmark: _Toc28674][bookmark: _Toc32737][bookmark: _Toc865][bookmark: _Toc12497]4.4.6 功能码非法读写数据错误
如下表所示，功能码读写属性分为只读，只写，读写三种，对不符合功能码属性的寄存器操作，则从机返回异常代码06。
主机->从机数据：
	说明
	设备地址
	功能码
	寄存器地址
	读寄存器个数
	CRC校验

	报文
	01
	03
	00 27
	00 01
	34 01


假设寄存器 0x0027 属于只写地址，对其读操作，则报异常代码06。
从机->主机数据： 
	说明
	设备地址
	功能码+0x80
	异常代码
	CRC校验

	报文
	01
	83
	06
	C1 32


[bookmark: _Toc32406][bookmark: _Toc135][bookmark: _Toc9174][bookmark: _Toc19427]4.4.7 寄存器内写入数据超限
如下表所示，如果写入寄存器数据内容超出其规定范围，则从机返回异常代码07。
主机->从机数据：
	说明
	设备地址
	功能码
	寄存器地址
	写入数据
	CRC校验

	报文
	01
	06
	00 30
	C3 50
	D9 09


从机->主机数据： 
	说明
	设备地址
	功能码+0x80
	异常代码
	CRC校验

	报文
	01
	86
	07
	03 A2





[bookmark: _Toc27526][bookmark: _Toc13726][bookmark: _Toc13121][bookmark: _Toc32665][bookmark: _Toc4349][bookmark: _Toc10672][bookmark: _Toc18386][bookmark: _Toc8691][bookmark: _Toc19570][bookmark: _Toc24054]4.5 应用示例
[bookmark: _Toc11083][bookmark: _Toc15923]4.5.1 位置模式运行设置示例
位置模式包括相对位置和绝对位置两种模式，通过上位机设置好相应的参数后，电机运转一定的角度。例如，设置驱动器1在开环模式下的运行参数为：有效电流2000mA、细分1000Pul/rev、起始速度10r/min、加速时间100ms、减速时间100ms、最大速度300r/min、正向旋转1圈，并按相对位置模式启动运行。
	注意：
（1） 在通讯前需确认主从站的通讯波特率、串口数据格式是否保持一致；
（1） 在设置参数之前，需将拨码SW1-SW4设置为off off off off或on off off off，确保驱动器地址为1；
（2） 若485驱动默认为闭环驱动，则开环模式可通过寄存器0x001C设置；
（3） 下列步骤1-9的设置顺序没有先后，只要在步骤10之前设置完成即可，随后方可启动电机运行；
（4） 本示例中，步骤3-8的设置采用的‘写单个寄存器’命令，也可采用‘多写寄存器命令’的方式设置，具体命令设置规则可参考4.3.3小节；
具体设置步骤如下：
	步骤
	功能设置
	数据传输方向
	指令

	1
	设置有效电流为2000mA
	主机->从机
	01 06 00 1E 07 D0 EA 60

	
	
	从机->主机
	01 06 00 1E 07 D0 EA 60

	2
	设置细分为1000Pul/rev
	主机->从机
	01 06 00 1F 03 E8 B8 B2

	
	
	从机->主机
	01 06 00 1F 03 E8 B8 B2

	3
	设置起始速度为10 r/min
	主机->从机
	01 06 00 30 00 0A 09 C2

	
	
	从机->主机
	01 06 00 30 00 0A 09 C2

	4
	设置加速时间为100ms
	主机->从机
	01 06 00 31 00 64 D9 EE

	
	
	从机->主机
	01 06 00 31 00 64 D9 EE

	5
	设置减速时间为100ms
	主机->从机
	01 06 00 32 00 64 29 EE

	
	
	从机->主机
	01 06 00 32 00 64 29 EE

	6
	设置最大速度为
300 r/min
	主机->从机
	01 06 00 33 01 2C 79 88

	
	
	从机->主机
	01 06 00 33 01 2C 79 88

	7
	设置总脉冲数低位为1000
	主机->从机
	01 06 00 34 03 E8 C8 BA

	
	
	从机->主机
	01 06 00 34 03 E8 C8 BA

	8
	设置总脉冲数高位为
0
	主机->从机
	01 06 00 35 00 00 99 C4

	
	
	从机->主机
	01 06 00 35 00 00 99 C4

	9
	发送使能命令，电机锁机
	主机->从机
	01 06 00 39 00 01 98 07

	
	
	从机->主机
	01 06 00 39 00 01 98 07

	10
	速度模式启动命令
	主机->从机
	01 06 00 37 00 01 F9 C4

	
	
	从机->主机
	01 06 00 37 00 01 F9 C4


[bookmark: _Toc614][bookmark: _Toc21289]4.5.2 速度模式运行设置示例
速度模式下，通过上位机设置好相应的参数后，电机会保持设定的速度匀速运行。例如，设置驱动器1在开环模式下的运行参数为：有效电流2000mA、细分1000Pul/rev、起始速度10r/min、加速时间100ms、减速时间100ms、最大速度300r/min，随后保持匀速运行。
	操作前注意事项：
（1） 在通讯前需确认主从站的通讯波特率、串口数据格式是否保持一致；
（2） 在设置参数之前，需将拨码SW1-SW4设置为off off off off或on off off off，确保驱动器地址为1；
（3） 若485驱动默认为闭环驱动，则开环模式可通过寄存器0x001C设置；
（4） 下列步骤1-7的设置顺序没有先后，只要在步骤8之前设置完成即可，随后方可启动电机运行；
（5） 本示例中，步骤3-6的设置采用的‘写单个寄存器’命令，也可采用‘多写寄存器命令’的方式设置，具体命令设置规则可参考4.3.3小节；
具体设置步骤如下表：
	步骤
	功能设置
	数据传输方向
	指令

	1
	设置有效电流为2000mA
	主机->从机
	01 06 00 1E 07 D0 EA 60

	
	
	从机->主机
	01 06 00 1E 07 D0 EA 60

	2
	设置细分为1000Pul/rev
	主机->从机
	01 06 00 1F 03 E8 B8 B2

	
	
	从机->主机
	01 06 00 1F 03 E8 B8 B2

	3
	设置起始速度为10 r/min
	主机->从机
	01 06 00 30 00 0A 09 C2

	
	
	从机->主机
	01 06 00 30 00 0A 09 C2

	4
	设置加速时间为100ms
	主机->从机
	01 06 00 31 00 64 D9 EE

	
	
	从机->主机
	01 06 00 31 00 64 D9 EE

	5
	设置减速时间为100ms
	主机->从机
	01 06 00 32 00 64 29 EE

	
	
	从机->主机
	01 06 00 32 00 64 29 EE

	6
	设置最大速度为
300 r/min
	主机->从机
	01 06 00 33 01 2C 79 88

	
	
	从机->主机
	01 06 00 33 01 2C 79 88

	7
	发送使能命令，电机锁机
	主机->从机
	01 06 00 39 00 01 98 07

	
	
	从机->主机
	01 06 00 39 00 01 98 07

	8
	速度模式启动命令
	主机->从机
	01 06 00 37 00 01 F9 C4

	
	
	从机->主机
	01 06 00 37 00 01 F9 C4




















5、 [bookmark: _Toc22400][bookmark: _Toc705][bookmark: _Toc666_WPSOffice_Level1][bookmark: _Toc4948][bookmark: _Toc32633][bookmark: _Toc28010][bookmark: _Toc27346][bookmark: _Toc22744][bookmark: _Toc12238][bookmark: _Toc15684][bookmark: _Toc12333]运动控制功能介绍
[bookmark: _Toc9819][bookmark: _Toc10232][bookmark: _Toc7445][bookmark: _Toc22916][bookmark: _Toc7687][bookmark: _Toc1222][bookmark: _Toc31442][bookmark: _Toc17209][bookmark: _Toc7817_WPSOffice_Level2][bookmark: _Toc14005][bookmark: _Toc24602]5.1 位置模式
位置模式包括相对位置和绝对位置两种模式，相对位置以当前静止点为起点，绝对位置以上电启动位置或回原点完成后的位置为起点。通过‘启动命令’寄存器可控制是相对位置运动还是绝对位置运动，具体可参考4.2.5和5.5章节。
位置模式下，通过上位机设置好相应的参数后，电机运转一定的角度。其运行过程采用梯形加减速实现，用户可以通过上位机设置起始速度、最大速度、加速时间、减速时间、总脉冲数几个参数来实现精确的位置控制。梯形加减速曲线如图5.1所示。
[image: 位置模式正常运行轨迹图]
图5.1 位置模式正常运行时的轨迹
需注意，相对位置模式下，电机的运转方向通过设定总脉冲数的正负来决定，通常定义总脉冲数为正值时，电机为正转，反之，电机为反转。绝对位置模式下，电机初始运转的方向跟设定总脉冲数的正负有关，之后的运转方向也会跟设定的总脉冲数大小有关。 
当用户设定的总脉冲数个数较少时，电机可能在加速到最大速度之前就需要进行减速。速度曲线如图 6 所示，图中实线所示为电机实际运行轨迹，虚线为要加速到设定最大速度需要运行的轨迹。图中理论总脉冲数为按照用户设定参数：起始速度、最大速度、加速时间、减速时间，计算得到的理论最小总脉冲数。当用户设定的总脉冲数小于理论最小总脉冲数时，电机就会按图5.2中实线运行。
[image: 位置模式脉冲数设置较小时的运行轨迹图]
图5.2 位置模式设定总脉冲数较小时的运行轨迹
[bookmark: _Toc27307_WPSOffice_Level2][bookmark: _Toc16789][bookmark: _Toc27473][bookmark: _Toc1847][bookmark: _Toc6661][bookmark: _Toc12067][bookmark: _Toc9748][bookmark: _Toc20916][bookmark: _Toc26365][bookmark: _Toc31300]5.2 速度模式
速度模式是指电机按设定的速度保持匀速运行，与位置模式不同的是，用户只需要设置起始速度、 最大速度、加速时间、减速时间几个参数。电机按设定的参数加速到最大速度后，保持匀速运行。其中，电机的运转方向通过设定最大速度的正负来决定，通常定义最大速度为正值时，电机为正转，反之，电机为反转。速度模式的加速曲线如图5.3所示。
[image: 速度模式]
图5.3 速度模式加速曲线






[bookmark: _Toc9397][bookmark: _Toc6779][bookmark: _Toc712][bookmark: _Toc29074][bookmark: _Toc31923_WPSOffice_Level2][bookmark: _Toc30377][bookmark: _Toc28930][bookmark: _Toc1033][bookmark: _Toc16822][bookmark: _Toc26850]5.3 回原点模式
IRS57E一体式485总线型步进驱动器目前支持的回零方式有(-3)-(-6)、17-30，33-35、37-39，这几种模式需要用到限位、原点或Z信号。
回原点模式配置之前，需先将输入端口功能配置为原点、正限位或负限位。其中，方式17-18为2种限位回零方式，方式19-22为4种原点回零方式，方式23-26为4种原点+正限位回零方式，方式27-30为4种原点+负限位回零方式，33-34为2种Z信号回零方式，35、37为将当前作为零点，38-39为位置回零模式，(-3)-(-4)为闭环模式下的堵转回零方式。 
回原点模式的启动，可通过上位机发送‘启动命令’触发，或者使用外部IO信号作为触发源启动回原点功能，不过需将某一输入端口的功能配置为“回原点使能信号”功能。在此之前，可通过寄存器0x003B~0x0041配置回原点的模式、回原点速度、回原点加减速时间以及回原点补偿值。用户需根据实际应用，选择合适的回原点模式。以下小节简要介绍几种回原点模式的路径过程。
图标解释：[image: 图标解释]
注：定义以下所有回零方式的示意图中，向右侧的运动为正方向运动，向左侧的运动为反方向运动。
[bookmark: _Toc512]5.3.1 方式(-3)(堵转回零1)
电机初始以‘回原点速度V1’正方向运行，发生堵转后，减速停止并反向运动，在电机动态转矩消失后，减速至停止，以该位置作为原点。
此回零方式的整个动作如下图所示。此处不再详细说明。
[image: 方式-3]

[bookmark: _Toc29413]5.3.2 方式(-4)(堵转回零2)
电机初始以‘回原点速度V1’反方向运行，发生堵转后，减速停止并反向运动，在电机动态转矩消失后，减速至停止，以该位置作为原点。
此回零方式的整个动作如下图所示。此处不再详细说明。
[image: 方式-4]
[bookmark: _Toc22124]5.3.3 方式(-5)(堵转回零3)
电机初始以‘回原点速度V1’正方向运行，发生堵转后，立即停止，以该位置作为原点。
此回零方式的整个动作如下图所示。此处不再详细说明。
[image: 方式-5]
[bookmark: _Toc2149]5.3.4 方式(-6)(堵转回零4)
电机初始以‘回原点速度V1’反方向运行，发生堵转后，立即停止，以该位置作为原点。
此回零方式的整个动作如下图所示。此处不再详细说明。
[image: 方式-6]


[bookmark: _Toc8346][bookmark: _Toc7998]5.3.5 方式17(负限位回零)
‘负限位回零’的原点停靠位置在负限位信号处。
‘负限位回零’的整个动作分两种情况，如下：
情况A：驱动器接收到‘回原点使能信号’命令后，以‘回原点速度V1’、‘回原点加减速时间’几个参数开始运动，当遇到限位信号上升沿时，减速停止。然后以‘回原点速度V2’反方向运行，直至遇到限位信号下降沿时，减速停止，整个回零动作完毕。
情况B：驱动器在接收到‘回原点使能信号’命令后，正处于限位内，则会根据‘回原点速度V2’、‘回原点加减速时间’参数开始运动，当遇到限位信号下降沿时，减速停止，整个回零动作完毕。 
[image: 方式17]
[bookmark: _Toc10247][bookmark: _Toc19728]5.3.6 方式18(正限位回零)
‘正限位回零’的原点停靠位置在正限位信号处。
‘正限位回零’跟‘负限位回零’类似，不同的是运行方向相反，此处不再详细说明。
[image: 方式18]
[bookmark: _Toc8100][bookmark: _Toc17013]5.3.7 方式19(原点回零1)
‘原点回零1’的原点停靠位置在正方向上原点信号上升沿的左侧。
‘原点回零1’的整个动作分两种情况，如下：
情况A：驱动器接收到‘回原点使能信号’命令后，以‘回原点速度V1’、‘回原点加减速时间’几个参数向正方向运动，当遇到原点信号上升沿时，减速停止。然后以‘回原点速度V2’反方向运行，直至遇到原点信号下降沿时，减速停止，整个回零动作完毕。
情况B：驱动器在接收到‘回原点使能信号’命令后，正处于原点信号内，则会以‘回原点速度V2’、‘回原点加减速时间’几个参数向反方向运动，当遇到原点信号下降沿时，减速停止，整个回零动作完毕。 
[image: 方式19]
[bookmark: _Toc24717][bookmark: _Toc9192]5.3.8 方式20(原点回零2)
‘原点回零2’的原点停靠位置在正方向上原点信号上升沿的右侧。
‘原点回零2’的整个动作如下图所示。此处不再详细说明。
[image: 方式20]
[bookmark: _Toc29252][bookmark: _Toc16409]5.3.9 方式21(原点回零3)
‘原点回零3’的原点停靠位置在反方向上原点信号上升沿的右侧。
‘原点回零3’的整个动作跟‘原点回零1’的类似，不同的是初始运行方向相反。此处不再详细说明。
[image: 方式21]
[bookmark: _Toc7352][bookmark: _Toc22941]5.3.10 方式22(原点回零4)
‘原点回零4’的原点停靠位置在反方向上原点信号上升沿的左侧。
‘原点回零4’的整个动作跟‘原点回零2’的类似，不同的是初始运行方向相反。此处不再详细说明。
[bookmark: _Toc10180][image: 方式22]
[bookmark: _Toc29627]5.3.11 方式23(原点+正限位回零1)
‘原点+正限位回零1’的原点停靠位置在正方向上原点信号上升沿的左侧。
‘原点+正限位回零1’的整个动作分三种情况，如下：
情况A：驱动器接收到‘回原点使能信号’命令后，以‘回原点速度V1’、‘回原点加减速时间’几个参数向正方向运动，当遇到原点信号上升沿时，减速停止。然后以‘回原点速度V2’反方向运行，直至遇到原点信号下降沿时，减速停止，整个回零动作完毕。
情况B：驱动器接收到‘回原点使能信号’命令后，以‘回原点速度V1’、‘回原点加减速时间’几个参数向正方向运动，当遇到正限位信号上升沿时，立即停止。然后以‘回原点速度V2’反方向运行，直至遇到原点信号下降沿时，减速停止，整个回零动作完毕。
情况C：驱动器在接收到‘回原点使能信号’命令后，正处于原点信号内，则会以‘回原点速度V2’、‘回原点加减速时间’几个参数向反方向运动，当遇到原点信号下降沿时，减速停止，整个回零动作完毕。 
[image: 方式23]
[bookmark: _Toc11228][bookmark: _Toc7827]5.3.12 方式24(原点+正限位回零2)
‘原点+正限位回零2’的原点停靠位置在正方向上原点信号上升沿的右侧。
‘原点+正限位回零2’的整个动作如下图所示。此处不再详细说明。
[image: 方式24]
[bookmark: _Toc8846][bookmark: _Toc27362]5.3.13 方式25(原点+正限位回零3)
‘原点+正限位回零3’的原点停靠位置在正方向上原点信号下降沿的左侧。
‘原点+正限位回零1’的整个动作分三种情况，如下：
情况A：驱动器接收到‘回原点使能信号’命令后，以‘回原点速度V1’、‘回原点加减速时间’几个参数向正方向运动，当遇到原点信号上升沿时，继续保持运行。当遇到原点信号下降沿时，减速停止。然后以‘回原点速度V2’反方向运行，直至遇到原点信号上升沿时，减速停止，整个回零动作完毕。
情况B：驱动器接收到‘回原点使能信号’命令后，以‘回原点速度V1’、‘回原点加减速时间’几个参数向正方向运动，当遇到正限位信号上升沿时，立即停止。然后以‘回原点速度V2’反方向运行，直至遇到原点信号上升沿时，减速停止，整个回零动作完毕。
情况C：驱动器在接收到‘回原点使能信号’命令后，正处于原点信号内，则会以‘回原点速度V1’、‘回原点加减速时间’几个参数向正方向运动，当遇到原点信号下降沿时，减速停止。然后以‘回原点速度V2’反方向运行，直至遇到原点信号上升沿时，减速停止，整个回零动作完毕。
[image: 方式25]
[bookmark: _Toc7547][bookmark: _Toc13858]5.3.14 方式26(原点+正限位回零4)
‘原点+正限位回零4’的原点停靠位置在正方向上原点信号下降沿的右侧。
‘原点+正限位回零4’的整个动作如下图所示。此处不再详细说明。
[image: 方式26]
[bookmark: _Toc6103][bookmark: _Toc16327]5.3.15 方式27(原点+负限位回零1)
‘原点+负限位回零1’的原点停靠位置在反方向上原点信号上升沿的右侧。
‘原点+负限位回零1’的整个动作跟‘原点+正限位回零1’的类似，不同的是初始运行方向相反。此处不再详细说明。
[image: 方式27]
[bookmark: _Toc3784][bookmark: _Toc11481]5.3.16 方式28(原点+负限位回零2)
‘原点+负限位回零2’的原点停靠位置在反方向上原点信号上升沿的左侧。
‘原点+负限位回零2’的整个动作跟‘原点+正限位回零2’的类似，不同的是初始运行方向相反。此处不再详细说明。
[image: 方式28]
[bookmark: _Toc16786][bookmark: _Toc8980]5.3.17 方式29(原点+负限位回零3)
‘原点+负限位回零3’的原点停靠位置在反方向上原点信号下降沿的右侧。
‘原点+负限位回零3’的整个动作跟‘原点+正限位回零3’的类似，不同的是初始运行方向相反。此处不再详细说明。
[image: 方式29]
[bookmark: _Toc17746][bookmark: _Toc13762]5.3.18 方式30(原点+负限位回零4)
‘原点+负限位回零4’的原点停靠位置在反方向上原点信号下降沿的左侧。
‘原点+负限位回零4’的整个动作跟‘原点+正限位回零4’的类似，不同的是初始运行方向相反。此处不再详细说明。
[image: 方式30]
[bookmark: _Toc21636]5.3.19 方式33(Z信号回零1)
此回零方式以Z信号作为回零检测信号，跟‘负限位回零’方向一致，原点停靠位置在Z信号右侧。
‘Z信号回零1’的整个动作如下图所示。此处不再详细说明。
[image: 方式33(Z信号回零1)]
[bookmark: _Toc3847]5.3.20 方式34(Z信号回零2)
此回零方式以Z信号作为回零检测信号，跟‘正限位回零’方向一致，原点停靠位置在Z信号左侧。
‘Z信号回零2’的整个动作如下图所示。此处不再详细说明。
[image: 方式34(Z信号回零2)]
[bookmark: _Toc2452]5.3.21 方式35、37(当前位置为原点)
此回零方式以当前点作为原点。
[bookmark: _Toc4189]5.3.22 方式38(位置回零模式1)
此回零方式跟负限位回零方向一致，当运行设定的位置量时，立即停止，以该位置作为原点。
位置量的设定通过寄存器0x0044、0x0045设定；
[bookmark: _Toc31396]5.3.23 方式39(位置回零模式2)
此回零方式跟正限位回零方向一致，当运行设定的位置量时，立即停止，以该位置作为原点。
位置量的设定通过寄存器0x0044、0x0045设定；







[bookmark: _Toc2320][bookmark: _Toc14585][bookmark: _Toc30417][bookmark: _Toc25064][bookmark: _Toc17483][bookmark: _Toc20354][bookmark: _Toc26024][bookmark: _Toc2953][bookmark: _Toc2948_WPSOffice_Level2]











[bookmark: _Toc27029][bookmark: _Toc1302][bookmark: _Toc640][bookmark: _Toc17248][bookmark: _Toc28112][bookmark: _Toc15035][bookmark: _Toc20051][bookmark: _Toc23069]5.4 多段模式
多段模式包含多段位置模式和多段速度模式两种，其涉及的寄存器范围为0x0060~0x015F。
[bookmark: _Toc11075][bookmark: _Toc16469][bookmark: _Toc1030][bookmark: _Toc20003][bookmark: _Toc21047]5.4.1 多段位置模式
多段位置模式是将多个位置段组合起来，根据其路径IO号(PTIN0~PTIN3)以及外部IO触发信号(TRIG，也可以设置不需要此触发信号)启动电机运行，完成一系列位置动作的工作方式。
多段位置模式功能设置主要用到两个寄存器(以路径0为例)，如下表所示：
	寄存器名称
	包含功能

	路径0功能设置1
	（1） 位置/速度模式；
（2） 相对/绝对位置选择；
（3） IO到位输出信号禁止；
（4） 是否跳转；
（5） 跳转路径号；

	路径0功能设置2
	（1） 回原点是否使能；
（2） 回原点后是否执行该路径；
（3） 回原点的速度等参数选用；
（4） 回原点方式；


通过配置对应路径的功能寄存器，可实现多种位置模式的控制，如IO触发+路径IO模式、IO触发单次循环模式、IO触发连续循环模式等，用户可根据不同的需求进行相应配置。以下是三种常用模式的简介。
[bookmark: _Toc4392][bookmark: _Toc18570][bookmark: _Toc16799][bookmark: _Toc19960][bookmark: _Toc17141][bookmark: _Toc4612]5.4.1.1 IO触发+路径IO模式
IO触发+路径IO模式是指每个位置段的执行都需要路径IO号(PTIN0~PTIN3)以及外部IO触发信号(TRIG)启动电机运行，执行示意图如下所示。
[image: IO触发+路径IO模式示意图2]
图5.4 IO触发+路径IO模式运行示意图
注意：此模式不能开启路径跳转功能，且等待时长结束后，方可给定下一路径的IO触发信号！
若执行某一路径时需先回原点，则需配置寄存器‘路径功能设置2’的功能，开启回原点使能位、选择回原点的速度等参数、回原点后是否执行该路径以及相应的回原点方式等，执行示意图如下所示。
[image: 回原点+IO触发+路径IO模式]
图5.5 回原点+IO触发+路径IO模式运行示意图
路径IO组合目前最多可用到3个IO口，通过设置IO触发功能是否有效，可支持启动4段或7段位置，组合逻辑如下表所示。
	IO口/运行路径段
	PTIN0
	PTIN1
	PINT2
	路径IO
组合值
	IO触发功能(TRIG)有效
	IO触发功能(TRIG)无效

	路径段0
	0
	0
	0
	0
	1（可启动）
	-（无效）

	路径段1
	1
	0
	0
	1
	1（可启动）
	-（可启动）

	路径段2
	0
	1
	0
	2
	1（可启动）
	-（可启动）

	路径段3
	1
	1
	0
	3
	1（可启动）
	-（可启动）

	[bookmark: _Toc15323][bookmark: _Toc19990][bookmark: _Toc17339][bookmark: _Toc2546]路径段4
	0
	0
	1
	4
	-（无效）
	-（可启动）

	路径段5
	1
	0
	1
	5
	-（无效）
	-（可启动）

	路径段6
	0
	1
	1
	6
	-（无效）
	-（可启动）

	路径段7
	1
	1
	1
	7
	-（无效）
	-（可启动）




[bookmark: _Toc11132][bookmark: _Toc22334]5.4.1.2 IO触发单次循环模式
IO触发单次循环模式是指每段路径开启跳转功能(IO触发功能有效)后，当每次外部IO触发信号(TRIG)启动电机运行后，就执行一整个循环，若要再执行第二次循环，则需要外部IO触发信号(TRIG)的再次触发才可以执行。执行示意图如下所示。
[image: IO触发单次循环模式]
图5.6 IO触发单次循环模式运行示意图
注意：此模式需开启路径跳转功能，但最后一个路径段需关闭路径跳转功能！
若执行某一路径时需先回原点，则需配置寄存器‘路径功能设置2’的功能，开启回原点使能位、选择回原点的速度等参数、回原点后是否执行该路径以及相应的回原点方式等，其每一段路径的执行轨迹跟图5.7类似，此处不再说明。
[bookmark: _Toc27890][bookmark: _Toc10649][bookmark: _Toc20995][bookmark: _Toc24645][bookmark: _Toc16711][bookmark: _Toc17118]5.4.1.3 IO触发连续循环模式
IO触发连续循环模式是指每段路径开启跳转功能(IO触发功能有效)后，当外部IO触发信号(TRIG)启动电机运行后，就可以循环执行预先设定的位置段。执行示意图如下所示。
[image: IO触发连续循环模式]
图5.7 IO触发连续循环模式运行示意图
注意：此模式需开启路径跳转功能，且最后一个路径段n的跳转路径需设置为初始路径！
若执行某一路径时需先回原点，则需配置寄存器‘路径功能设置2’的功能，开启回原点使能位、选择回原点的速度等参数、回原点后是否执行该路径以及相应的回原点方式等，其每一段路径的执行轨迹跟图5.7类似，此处不再说明。
[bookmark: _Toc22892][bookmark: _Toc24276][bookmark: _Toc5353][bookmark: _Toc13690][bookmark: _Toc12933]5.4.2 多段速度模式
多段速度模式是将多个速度段组合起来，根据其路径IO号(PTIN0~PTIN3)以及外部IO触发信号(TRIG)启动电机运行，完成一系列速度运行的工作方式。
多段速度模式功能设置主要用到两个寄存器(以路径0为例)，如下表所示：
	寄存器名称
	包含功能

	路径0功能设置1
	（1） 位置/速度模式；
（2） 相对/绝对位置选择；
（3） IO到位输出信号禁止；
（4） 是否跳转；
（5） 跳转路径号；

	路径0功能设置2
	（1）回原点是否使能；
（2）回原点后是否执行该路径；
（3）回原点的速度等参数选用；
（4）回原点方式；


通过配置对应路径的功能寄存器，可将对应路径配置为速度模式运行，在执行速度模式运行前，也可以先执行回原点等动作，但需注意，多段速度模式下是不支持跳转功能的。执行示意图如下所示。
[image: 多段速度模式]
图5.8 IO触发+路径IO模式运行示意图
若执行某一速度的路径时需先回原点，则需配置寄存器‘路径功能设置2’的功能，开启回原点使能位、选择回原点的速度等参数、回原点后是否执行该路径以及相应的回原点方式等，其每一段路径的执行轨迹跟图5.7类似。
[bookmark: _Toc24240]5.5 运动控制指令
[bookmark: _Toc26159][bookmark: _Toc25452][bookmark: _Toc9077][bookmark: _Toc3378][bookmark: _Toc3320][bookmark: _Toc7077_WPSOffice_Level3][bookmark: _Toc17835][bookmark: _Toc307][bookmark: _Toc22279][bookmark: _Toc28860]5.5.1 启动命令
启动命令地址为0x0037，其功能包括速度模式触发、相对位置模式触发、绝对位置模式触发、回原点模式触发，各个Bit位功能定义如下表所示：
	寄存器
	Bit15
	Bit14
	Bit13
	Bit12
	Bit11
	Bit10
	Bit9
	Bit8

	0x0037
启动命令
	保留
	保留
	保留
	保留
	保留
	保留
	保留
	保留

	
	Bit7
	Bit6
	Bit5
	Bit4
	Bit3
	Bit2
	Bit1
	Bit0

	
	JOG-
运动
	JOG+
运动
	多段速度触发
	多段位置触发
	回原点
触发
	绝对位置触发
	相对位置触发
	速度模式触发


设置示例如下：
速度模式运动： 01 06 00 37 00 01 F9 C4
相对位置运动： 01 06 00 37 00 02 B9 C5
绝对位置运动： 01 06 00 37 00 04 39 C7
[bookmark: _Toc30156][bookmark: _Toc11529][bookmark: _Toc26858][bookmark: _Toc26955][bookmark: _Toc6596_WPSOffice_Level3][bookmark: _Toc16733][bookmark: _Toc29424][bookmark: _Toc13999][bookmark: _Toc29625][bookmark: _Toc7971]5.5.2 停止命令
停止命令地址为0x0038，其功能包括正常停止、急停、按设定速度一直运行或按规划的轨迹运行直至停止。电机运行于位置模式或速度模式时，收到正常停止命令，则电机按设定减速时间减速停止，收到急停命令则直接停止。设置值范围为0~2，各设置值的功能定义如下表所示：
	寄存器
	说明

	0x0038
停止命令
	0：正常停止；
1：急停；
2：按设定速度一直运行或按规划的轨迹运行直至停止；


设置示例如下：
正常停止： 01 06 00 38 00 01 C9 C7
急停    ： 01 06 00 38 00 02 89 C6
[image: tingzhi]
图5.9 正常停止与急停

6、 [bookmark: _Toc9794][bookmark: _Toc22709][bookmark: _Toc540][bookmark: _Toc9551][bookmark: _Toc10713][bookmark: _Toc22039][bookmark: _Toc15747_WPSOffice_Level1][bookmark: _Toc21497][bookmark: _Toc11709][bookmark: _Toc8488]指示灯
[bookmark: _Toc10330][bookmark: _Toc7500][bookmark: _Toc14010][bookmark: _Toc13567][bookmark: _Toc1045][bookmark: _Toc11676][bookmark: _Toc29362_WPSOffice_Level2][bookmark: _Toc13412][bookmark: _Toc7731][bookmark: _Toc1965]6.1 报警故障码
IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器具有多种报警信息，当驱动器报警后，故障代码及处理措施如表6.1所示，具体可查看章节4.2.13故障码参数组的相关内容。
表6.1 故障代码及处理措施
	故障码
	故障子码
	故障信息
	指示灯
	处理措施

	0x01
	0x10；(保留)
	过流
	闪烁
	(1) 检查电机线是否接错；
(2) 检查相邻两线之间是否有接触；
(3) 排查完后再重新上电测试；

	0x02
	0x20：过压报警；
0x21：欠压报警；
	过欠压
	闪烁
	检查供电电源

	0x03
	0x30：正向硬限位超程；
0x31：反向硬限位超程；
0x32：正向软限位超程；
0x33：反向软限位超程；
	硬限位/软限位超程
	无
	向相反方向运动；

	0x04
	0x41：读错误；
0x42：写错误；
	EEPROM
读写错误
	无
	可复位

	0x05
	0x51：CRC 校验错误；
0x52：功能码错误；
0x53：读取不合法数据地址错误；
0x54：写入数据地址超出范围；
0x55：读取寄存器个数溢出(最多一次读取 16 个寄存器)；
0x56：功能码非法读写错误；
0x57：寄存器内写入数据超限；
	MODBUS
通讯错误
	无
	可复位

	0x06
	0x60：A、B都缺相报警；
0x61：A相缺相；
0x62：B相缺相；
	缺相报警
	闪烁
	(1) 检查电机接线是否松动或接错；
(2) 排查完后再重新上电测试；

	0x07
	0x70：正常超差报警；
0x71：过压引起超差报警；
0x72：欠压引起超差报警；
	超差报警
	闪烁
	(1) 检查电机接线是否正确；
(2) 检查电流设置是否足够；
(3) 检查电源功率是否足够；
(4) 可通过使能信号清除报警；

	0x08
	0x80：回原点超时报警；
	回原点
超时报警
	闪烁
	(1) 检查限位是否损坏；
(2) 检查限位接线是否松动；
(3) 可通过上位机或外部IO输入功能清除此报警；

	0x09
	0x90：恢复出厂设置；
0x91：保存状态参数组；
0x92：保存公共参数组；
0x93：保存开环常用参数组；
0x94：保存闭环常用参数组；
0x95：保存基本控制参数组；
0x96：保存回原点参数组；
0x97：保存输入输出参数组；
0x98：保存多段模式参数组；
0x99：保存性能参数组；
0x9A：保存刹车参数组；
0x9B：保存故障码参数组；
0x9C：保存用户参数组；
0x9D~0x9E：保留；
0x9F：保存所有参数组；
	恢复出厂/
保存参数
	闪烁
	（1）等待指示灯不闪烁，恢复正常显示状态，方可下一步操作；

	0x0A
	0xA0：Vmax>Vmin；
	速度参数设置不合理报警
	无
	检查最大速度值是否小于最小速度值；
















[bookmark: _Toc31476][bookmark: _Toc14997]6.2 指示灯闪烁
IRS57E一体式485总线型闭环步进驱动器有一个绿色LED灯和红色LED灯，其一可作为电源指示灯，其二可作为故障指示灯、拨码状态切换指示、保存或恢复参数指示灯，具体关系如下表6.2所示：
当驱动器接通电源时，该LED常亮，当驱动器切断电源时，LED熄灭。
当拨动拨码开关时，绿色LED会快速闪烁2次，此为正常现象，表示拨码状态切换有效。
当驱动器出现故障时，红绿灯交替循环闪烁，其不同的闪烁规律指示不同的故障信息。当故障被用户消除时，绿色LED保持常亮，红色LED熄灭。
当保存/恢复参数时，红绿灯交替循环闪烁，保存/恢复参数完成时，绿色LED常亮，红色LED熄灭。
表6.2 LED状态指示
	LED闪烁次数
	现象
	说明

	绿色LED
	红色LED
	绿灯闪烁完，红灯闪烁
	

	0
	-
	绿灯常亮，红灯熄灭
	驱动器使能

	1
	-
	绿灯闪烁，红灯熄灭
	驱动器使能，并接收到脉冲或启动命令

	1
	1
	
	正常超差报警

	2
	1
	
	驱动器未使能，并接收到脉冲或启动命令

	3
	1
	
	（过压）超差报警

	4
	1
	
	（欠压）超差报警

	1
	4
	
	过压报警

	2
	4
	
	欠压报警

	1
	5
	
	过流报警(保留)

	1
	6
	
	AB缺相报警

	2
	6
	
	仅A缺相报警

	3
	6
	
	仅B缺相报警

	1
	8
	
	回原点模式下超时报警

	1
	2
	
	恢复参数进程中

	2
	2
	
	保存参数进程中




7、 [bookmark: _Toc4468]保修及售后
[bookmark: _Toc25113]7.1 保修 
[bookmark: _Toc13392][bookmark: _Toc9326]7.1.1 免费保修情况
本公司郑重承诺，凡是购买本公司的所有产品，若在使用过程中因产品自身原因造成损坏的，均提供一年免费维修服务。产品的来回运费由双方各承担一半。 
[bookmark: _Toc16639][bookmark: _Toc11925]7.1.2 不保修的情况
（1） 因客户自身接线错误导致驱动器损坏的；
（2） 超出额定工作电压导致驱动器损坏的；
（3） 直流供电驱动接入交流电源导致驱动器损坏的；
（4） 因客户现场环境极其恶劣，如潮湿、极冷、极热等恶劣环境因素，而没有提前告知本公司，导致驱动器损坏的；
（5） 客户私自拆卸驱动器外壳或序列标签号有被撕下的痕迹；
（6） 在客户确认收货15天后，外壳被明显破坏、撞击，导致驱动器损坏的；
（7） 不可抗拒的自然灾害，如火灾、地震、海啸、台风等因素；
以上几种情况，本公司在评估各方利害之后，会收取一定的维修成本费，其余情况均永久免费维修。
[bookmark: _Toc2461][bookmark: _Toc4825]7.2 换货
[bookmark: _Toc12400][bookmark: _Toc15186]7.2.1 产品故障换货
对于新产品本身出现的故障，本公司提供三个月的免费换货服务。
在我们的技术支持人员确认为产品本身问题后，再将产品寄回本公司，以免往返上的时间与邮资耗损。客户需先将故障产品以快递或物流的方式寄回，本公司收到后会第一时间将另一新品寄回给客户。 
注意：本公司的所有产品在出库前均经过严格的测试、老化，因此新品出现故障的情况极其少见，请操作时务必详阅说明书或咨询我们的技术支持人员，或由我们的技术支持人员远程协助客户进行操作。
· 换货时须注意以下几点：
（1）寄回时包装请务必完善，避免运送时造成损毁；
（2）换货时请确保所附配件完整；
（3）每个驱动器应独立用原有外盒包装，避免运输过程中对产品造成二次损伤；
（4）若驱动器寄回后经检测确认并非产品故障，而是客户本身操作疏忽，误以为是驱动器故障的，则本公司不承担运费（客户本身操作疏忽包括：接错线导致驱动器毁损、接线不良误以为驱动器是损坏的、操作错误导致驱动器无法正常使用的等等）。 
[bookmark: _Toc5088][bookmark: _Toc27077]7.2.2 非产品故障换货
如果客户对收到的产品外观或功能不满意，想更换更优越的驱动器，则可以在收到产品一周之内向本公司申请换货服务。本公司经核实后，再将产品返回，公司在确认已返回产品外观无损坏、配件齐全、包装良好的条件下，为客户更换其他产品。对于更换的产品，若其间有差价，则差价部分由客户补上。
注意：更换后的产品将不再享受非产品故障换货服务。非产品故障换货服务产生的来回运费及其它费用均由客户承担！
[bookmark: _Toc5132][bookmark: _Toc12229]7.3 退货
本公司对有质量问题的产品提供7天退货服务，如在收到本产品7日内（以客户实际签收日为准）发现产品本身质量问题，请及时跟我们的业务员或技术支持人员沟通，经本公司技术支持人员确认为公司产品本身质量问题后，客户再将原完整商品及其内外包装、附配件及出货单以快递或物流的方式寄回本公司。
若经本公司检查并确认无误后，客户仍执意退货，则来回运费以及由此产生的其它一切费用均由客户自行承担。 
· 退货时须注意以下几点：
（1）退款方式请与本公司相关部门取得联系后再实施退款； 
（2）产品必须是全新状态且包装完整，请以快递或物流的方式寄回本公司； 
（3）产品外观损毁、所附配件不齐全等由客户造成的问题恕不受理；
[bookmark: _Toc15748][bookmark: _Toc20206]7.4 售后服务
若您在使用本产品时，需要产品售后服务支持，可第一时间与本公司取得联系。
全国免费服务热线：0755-23206995；
技术专员服务热线：18576758897；
服务时间：周一至周五8：30-17：30（国家法定节假日除外）。



8、 [bookmark: _Toc1747][bookmark: _Toc22063_WPSOffice_Level1][bookmark: _Toc11995][bookmark: _Toc22724][bookmark: _Toc7862][bookmark: _Toc7713][bookmark: _Toc1856][bookmark: _Toc14881][bookmark: _Toc11879]版本修订历史
	版本号
	说明
	修改截止时间
	制定人/审核人

	V1.0.0
	初始使用版本；
	2022.05.07
	TCJ、JQ/XH

	V1.0.1
	增加漏添加的功能，并对文档总体升级、优化；
	2022.06.01
	TCJ/XH

	V1.0.2
	（1） 0x0000~0x0001、0x0012、0x001C功能更改；
（2） 0x0194~0x019F更改说明项内容；
（3） 章节4.4、5.5、6.1内容更改、优化；
（4） 细节性内容优化更改；
	2022.07.11
	TCJ/XH

	V1.0.3
	（1） 优化更改寄存器0x0009、0x0030、0x003C、0x003D、0x005A、0x018F；
（2） 增加4.2.12小节；
	2022.08.26
	TCJ/XH

	V1.0.4
	（1）3.5.1小节增加NPN型、PNP型传感器接线示意图；
	2023.02.04
	TCJ/XH

	V1.0.5
	（1） 增加了跟输入输出相关的功能；
（2） 修改了指示灯闪烁规律；
（3） 第三章接口定义更改；
	2024.1.30
	TCJ/XH
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