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1 ֟ ׃  

 ׃ 1.1

QC300 ᾣ℗◓ ₮ ѿ ̆

ⱳ ȂQC300 ₮ ᾣ ҍ ᴆӊ ׆̆ ₮

Ȃ ץ └Ḥ ̆ └ ᾣ ᴆ Ȃ 

ᾣ ᴆӊ ̆ ễ

̆ ꜚ Ẓ Ȃ 

ץ ᾣ Ȃ ̆ ץ Ҝ ̆ Ҍ

Ȃ 

̆ ֟ ̆ ῃ └̆ QC300

̆ ’₮ ̆ ῃ ̆Ḡ ᾣ

ῃ ֟Ȃ 

  



 

 

1.2  

  QC300 

῀ 8 ̂24V/0Ṽ 

₮ 8 ̂24V/0Ṽ 

₮ 2 ̂Ḡ ̃ 

ᶫ   ᶫ (3Pin̆ 5.08mm) 

  24VDC±10˿ 

  200mA 

DA №   16 ᵝ 

 0.01mm 

ⱴ  20000mm/s2(2G) 

 
  



 

 

1.3 ֟ ᴨל 

 ᴨל  

ᾣ  
ᾣ  

ῒ℗◓ Ҍ

̆ ᶏ ᾣ ’ 

ᴆ  U ᴆ  
ᴆ̆׆

ⱳ  

ⱳ  EtherCAT ⱳ  
└Ḃ ᴨל 

 
Ҝ

 

֟ ̆ᶏ

 

ᵊ  ꜚ ‰ ̆ └  

ꜚ  
ꜚ ꜚ

̆ᶏ ꜚ ᶃ 

̆ Ҍ

ꜚ ץ̆ ⌠ ᶃ ֟

 

 

ᴆ ̆

ῃ └

Ḥ  

֟ Ҭ̆

₮  

 

ꜚ Ҭ̆

̆

ṿ ṿ ̆

ῃ └̆

Ḥ  

Ḡ ̆ ֟

Ҭ₮  

  



 

 

2 ᵬ  

QC300 ⱳ Ҋ̆ * ⱳ

̆ ᵬ Ҋ̆ ֓ⱳ ҉ᵝ ᴆ ҬȂ 

2.1  

≢ ⱳ  

ESC
 

 ₮ ҉ѿ ̆Ả ╠ ꜚ Ȃ 

OK
 

OK  
1. ῀Ҋѿ ̆ ῀ ̕ 

2. Ḡ Ȃ 

 

 ꜚ Ȃ 

 

҉Ҋ  

1. Һ └ ᾣ ҉Ҋ ꜚ̕ 

2. ̕ 

3. ̆ ҉ ⱴ̆ Ҋ

⁞Ȃ 

ENT
 

ENT  ȁ ₮ ᵬ 

FOL
 

ꜚ  ᾣ ⱳ ̆ ᾣ ꜚ⌠ Ȃ 

SHUT
 

ꜚ῏ ῏ ᾣ ⱳ ̆ ᾣ ҉ Ả Ȃ 

FAST
 

ꜚ  ⱴ ꜚ ̂Ḡ ̃ 

SLOW

 
ꜚ  ᵞ ꜚ ̂Ḡ ̃ 

+0.1
 

ꜚ + ꜚ ⱴ 0.1mm 

-0.1
 

ꜚ - ꜚ ᵞ 0.1mm 



 

 

MID
 

Ҭ ⌠Ҭᵝᵝ  

ORG
 

 ⌠  

F1
 

F1  
ᵝᴰ ̆ Ҋ ץ ╠ᵝҹ ̂Ҍ ̆

̃ 

F4
 

F4   

 

  



 

 

2.2 ⱳ  

ⱳ Ҋ̔ 

 
  

ᵬ

ꜚ

ᵝ

ⱳ

IO

Ḥ

ᵊ

₮

₮

῀

Ḥ



 

 

2.3 Һ  

҉ ∆ ̆ ꜚ ῀Һ Ȃ 

 

Һ ῤ ̔ 

 

ῤ   

ꜚ  ╠ ᾣ ꜚ̆ ꜚ↕ ꜚ Ҭ 

ṿ ╠ ṿ̆Ҭ ῤ ṿ 

 ╠ ᾣ  

 ╠ ᾣ  

 ╠ ᾣ ̆ ↕ Ȃ 
  



 

 

2.4  

2.4.1 ᵬ 

ᾣ ҉ ꜚ ⌠҉ ᵝ ̆ Z Ȃ ӊ

╠ ᾢ ᵬȂ ᾣ ᵝ ‗ Ả Ȃ 

 

˻ 

ᵬӊ╠ Ḡ ᵝḤ ̆ ᾣ ң ᵝӊ ̆ ↕

ᴪ Ȃ 

 

2.4.2  

ҍ ᴆӊ ҍ ῏ Ȃ 

╠ ᾣ ꜚ⌠ ᴆᵝ ̆ ľ Ŀ Ȃ

↕ Ȃ 

ᴪ 10~20s ̆ ᴪᾢᶭ Ҋꜚᵬ̔ץ Ҋ

ᵝ ̕҉ ̕ ԋ ᵝ ̕ ҉ Ȃ 

̆ ᴪ ̆ ԍ ℗◓ ̆ᴪ ȁ

ȁ ̆ ԍ҈ ℗◓ ̆ᴪ ȁ Ȃ 

ѿ ̆10mm ̆ ℗◓ 3000 ҹᶃ̆҈҉ץ ℗◓

1000  ҹᶃȂ҉ץ

 

˻ 

ӊ╠ Ḡ ᾣ ᵝ ̆ғ Z ץ̆ ᾧ

ᵝ ₮ Ȃ ̆ ᴆ ̆ Ḥ

Ȃ 

 

 

 

 

2.4.3  

̔ 



 

 

̆ ̆ ꜚ └

ṿץῤȂ 

̔ 

҉ ̆ ҹ 2mm/s̆ ҉ ̆

̆ Ȃ 

̔ 

ṿᴪ₮ ̆ ṿҺ ԍ ∞ ̆

Ȃ ҹ 5000Ȃ ₮ Ҍ⌠ ’̆ ץ ᵞ Ȃ 

̔ ῏ ⱳ Ȃ 

 

2.4.4  

№ҹ҈ ̆ ᴪ̆ Ạ № ̆ ᵀ

Ȃ 

 

2.4.5  

╠ ̆ ’Ҋ ̆ ꜚ Ȃ 

 

2.4.6  

῀ ╠ ̆ ҹ ̆ ҹ ṿȂ 

2.4.7  

ṿȂ 

 

 

2.5  

Һ Ҋ 6 ̆∆ ᶏ QC300 ̆ Ⱶ

Ҋץ ̆ ῒ ľ Ŀ ̆ ↕ ᵬȂ 

 

 

 

2.5.1  



 

 

1. ꜚ *̔ ꜚ №ҹľ ꜚĿ ľ Ŀң ̆ ꜚ Ҋ̆

ꜚ Ҋפ ῀ ꜚ ̆ Ҋ̆ ꜚ Ҋפ ῀

̆ ῏ ľ ĿҬ Ȃ Һ ̆ ҊҬᵝ

₮Ҍ ᵬ ̆ ᵝ ₮ PWM ᾣḤ Ȃ 

2. ῤ ̔ ꜚ Ҋ̆ ᾣ ҍ ᴆ ̆ Һ ᴪ

ῤ ̆ῤ ԍ Ȃ 

3. *̔ Ȃ 

4. Ҭ *̔ ῀ ҬḤ Ҭᵝ ̆ ᾣ ꜚ ᵝ

Ȃ 

5. Ả *̔῏ ꜚ ̆ ԅ Ả ̆↕ ᾣ ץ ꜚ

Ả Ȃ 

6. *̔ ꜚ῏ ⌠Ả Ȃ 

7. Z *̔ ᵝ ṿ Ȃ  

8. ῏ ꜚ Ả *̔ ꜚ῏ ⌠Ả Ȃ 

9. ễ*̔ ֓ ̆ ץ IO ễḤ ễȂ 

10. ꜚ └ ̔ ꜚ ₮ ℗◓ ꜚ ̆ ⱳ ̆ ץ

Ȃ 

11. ꜚ ̔ ֲ Ҋ Ȃ ҉ ᶛ Ҋ

ᶛ ̆ѿ ̆ ԍ҈ ℗◓ȁ ֲ℗◓ ̆ѿ ҉ ᶛ

=25̆Ҋ ᶛ =25̆ ԍ ℗◓̆ѿ ҉ ᶛ =60̆Ҋ ᶛ

=30Ȃ 

12. *̔QC300 ҈ ̆ ꜚ ᶭ ҹѿ -ԋ -҈ ̆

̆ ҹ 0 ̆

Ҍ Ȃᶛ ̆ ԋ ҹ 0 ̆ԋ ҈ Ҍ Ȃ

⌠ᵝ ̆ ⌠ᵝḤ ₮ 24VȂ ̔ ѿ ԍ 5mm ̆

Ҋ̔ ꜚ ꜚ -҉ ѿ - Ҋ - ꜚ̕ ѿ

Ҍ ԍ 5mm ̆ Ҋ̔ Ҋ - ꜚȂ QC300 Ҋ

PWM ᾣ̆PWM ץ Ҭ Ȃ Ҭ MID ᵝ

PWM ₮̆ ꜚ ₮Ȃ PWM ҹ

400Hz Ȃ 



 

 

13. AO1*̔ AO1 ₮ ṿȂ 

14. MID ᵝⱳ *̔ Ҭ ̆ ῀ ᵝ MID ҹ Ҭⱳ Ȃ

̆ ῀ ᵝ MID ᵬҹ ᶏ ⱳ ̆ MID 1 ꜚ ꜚᵬ ᾢ

̆ ῀ ꜚ̆MID 0 ̆ ꜚ ꜚᵬ ῀ ꜚȂ 

 

 

2.5.2  

 

1. *̔ ᾣ Ҭ̆ ̆ Ả Ȃ ᵝ mm/sȂ 

2. ⱴ *̔ ᾣ Ҭ̆ ⱴ ץ̆ ꜚ ᾣ

Ḳ‖ⱴ Ȃ ᵝ mm/s2 

3. ꜚ ̔ ꜚ ᾣ Ȃ ᵝ mm/sȂ 

4. ꜚⱴ ̔ ꜚ ᾣ ⱴ ̆ ᵝ mm/s^2Ȃ 

 

2.5.3 ꜚ * 

1. ꜚ ̔ ̔ ץꜚ ̕ᵞ ̔ ᵞץꜚ Ȃ

Һ ľENTĿ ℗ Ȃ 

2. ꜚ ̔ ꜚ ꜚ Ȃ 

3. ꜚᵞ ̔ ꜚ ᵞ ꜚ Ȃ 

4. ᵝ̔ Z ᵝ Ȃ 

 

2.5.4 ᵝ * 

1. ҉ ᵝ̔ ҉ ꜚ ᵝ̂ ̃ⱳ ̆

ҹľ Ŀ Ḡ Ȃ 

2. ̔Z Ȃ 

 

2.5.5  

 



 

 

1. ṿ̔QC300 ᾛ ̂҉ ̃Ȃ ᾣ ⌠ᵝ

̆ ԍ ꜚ ₮ ᴆ ᴆ▲ ꜚ

ṿ̆ ғ ̆QC300 ᴪ֟ ľ ĿȂ 

2. ̔ Ȃ ṿ ̆ᾛ ֟

̆ ⱬӞ Ȃ 

3. ̔ ꜚ Ҭ̆ ⌠ ṿ ̆ ᾣ

ᴪ ꜚ҉ Ḡ ̆ ₮ Ḥ ̆QC300 ᴪ֟ ľ ĿȂ ṿҌ ҹ

0Ȃ 

4. ᵝ̔ ᵝ ̆ ᾣ ҌῬ₮ Ȃ

↕ ׅ ̆ ꜚ ᵝȂ 

5. ṿ̔ ╠ ṿ ᵣ ṿ∞ ‰

̆ ╠ ᵣ ⱴ҉ ṿ↕ᴪ ̆ ᾣ

℗◓  

 

2.5.6  

 

1. ‖ ̔ ᵊ ‖ Ȃ ҍ ꜚ

ѿ Ȃ 

2. Ҝ ̔ ᴰꜚ ̆ Ҝ ̆↕ҹҜ Ȃ ҉̆

ᶏ Ҝ ̆Z Ȃ 

3. ̔ ᵊ ᾛ ҉ ̆ Ȃ 

4. ̔ ᴟ ̆ ҍ ꜚ Ҭ ѿ

̂ᶛ 375r/min/V̆ 1 ᴟ̆ ⱴ 375r/min̆ 8V 3000r/min

̃Ȃ 

5. ᵊ ̔Һ ᵊ Ḥ ȂҊ ↓₮ԅ ᵊ ꜚ

∞ Ȃ 

类型 类型 1 类型 2 

伺服信号电平 

报警输⼊ 低电平常闭 低电平常闭 
报警清除 低 低 
零速箝位 低 ⾼ 
使能 低 低 

驱动器型号 安川 松下 



 

 

施耐德 26 富⼠ 
台达 B2   
⽲川   

 

6. ҉ ᵝ ῀ *̔҉ ᵝ ῀ ̆ Ȃ 

7. Ҋ ᵝ ῀ *̔Ҋ ᵝ ῀ ̆ Ȃ 

8. ῀ *̔ ῀ ̆ Ȃ  

 

2.6 ⱳ  

1. ̔ ↕ᵊ Ȃ 

2. IO ̔ ῀ ῏ IO ̆ ֲ ᶏ Ȃ 

 

2.7  

̔ 

1. ̔ ᴆȂ 

2. ̔ Ҭ ℗ Ȃ 

3. Ḥ ̔ QC300 ᴆ ᴆ Ȃ 

4. ᵊ ̔ 

ᵊ ễᵊ ̆ ҩᵊ 5sȂ 

ṿ̔ ╠ ṿȂ 

ṿ̔ ҹ ╠ ṿȂ 

̔ ᵊ ╠ Ҍ ᾣ ꜚ⌠ Z ӊ ̆ᵊ ᴪ

̆Һ ᴪ ľ ₮ Z Ŀ Ȃ 

˻ 

ᵊ ṿѿ Ҍᴪ ̆ Ẓ ̂20mV ̆̃҉ץ

Ȃ 

 

5. ₮ ̔ ̆ ⌠₮ ṿȂ 

6. ₮̔ ₮⌠ U ̆Ḃԍ ҩ Ȃ 

7. ῀̔ ׆ U ῀̆Ḃԍ ҩ Ȃ 

  



 

 

2.8 ℗  

QC300 ȁ ȁᴰ ̆ ℗ Ȃ ᵬ Ҭ

X ℗ Ȃ X ̆↕ X ᴆᶏ Ȃ 

˻ 

ᵬ ℗ Ȃ 

 

 

2.9 Ḥ  

QC300 100 Ȃ 

  



 

 

3 



 

 

3.2  

 
3-2 QC300 ̂ V2.0 ̃ 

3-3 ̆῍ 9 ҩ Ȃ 

  

̂Power̃ 24VDC  

USB U ̆ ԍ ᴆ 

ᵊ ꜚ (Driver) ᵊ ꜚ Ȃ 

₮(Digital 

Out) 

8 ₮ ̆῍ ѿҩ COM 

῀(Digital In) ῍ 8 ̆ῒҬ 2 ῍ COM1̆6 ῍ COM2 

ᴰ (Sensor) ╠ ̂TTÃ Ȃ 

EtherCAT EtherCAT ׆ ̆IN OUT ῍ңҩȂ 

(Brake) ԍ  

₮(Analog 

Out) 

 

 

 

 

 



 

 

ᵊ ꜚ ӈ̔ 

  

1 OUT_Servo_DÂ ꜚ  ̃פ

2 Servo_OŜ ꜚ ᵝ̆ ԍ └ ̃ 

3 E1_A_P̂ A ̃ 

4 E1_B_P̂ B ̃ 

5 E1_C_P̂ C ̃ 

6 Servo_SON̂ ꜚ ᶏ Ḥ ̃ 

7 Servo_CLR̂ ꜚ Ḥ ̃ 

8 VDD_24V̂ ̃ 

9 AGND̂ ̃ 

10 PGND̂ ̃ 

11 E1_A_N̂ A ̃ 

12 E1_B_N̂ B ̃ 

13 E1_C_N̂ C ̃ 

14 Servo_ALM̂ ꜚ Ḥ ̃ 

15 PGND̂ ̃ 
₮ ӈ̂ ₮ ҹ 24V̆ᵞ ҹ 0Ṽ̔ 

ᵝ ӈ  

ALM ₮ ̆ ₮ ̆ ҹᵞ  

ZERO  Ȃ ̆ ₮ Ȃ 

MID 
Ҭ ⌠ ᵝ

/PWM 

Ҭᵝ ̆ ₮ Ȃ Ҋҹ PWM

₮Ȃ 

CAL  
פ ̆ ᵞ׆₮ ҹ

Ȃ 

FOL ꜚ⌠ᵝ ꜚ פ ⌠ᵝ ̆ ᵞ׆₮ Ȃ 

NC1 
ѿ ⌠

ᵝ 
Ҋ̆⌠ ̆ ₮ Ȃ 

NC2 
ԋ ⌠

ᵝ 
҉Ȃ 

NC3 
҈ ⌠

ᵝ 
҉Ȃ 

῀ ӈ̔ 

ᵝ ӈ  

DLS Ҋ ᵝ ῀Ҋ ᵝ ῏ 

ULS ҉ ᵝ ῀҉ ᵝ ῏ 

FOL ꜚ ῏ Ȃ ῀ 24V ̆ ꜚȂ ῀ 0V Ҍ ῏ ꜚȂ 



 

 

CAL ῏ ҉ Ȃ ῀ 0V ҹ 24V ̆ ꜚᵬȂ 

RST ᵝ ҉ Ȃ ῀ 0V ҹ 24V ̆ ᵝȂ 

COMP ễ Ȃ ễ ̆ ῀ҹ 24V ̆ ễ Ȃ 

ZERO ῏ ҉ Ȃ ῀ 0V ҹ 24V ̆ ᾣ Ȃ 

MID 
Ҭ ῏/

ᶏ  

҉ Ȃ ῀ 0V ҹ 24V ̆ ᾣ ץ ҬȂ 

ᵝⱳ ҹ ↕ ̆ ꜚḤ ᶏ Ȃ 

̔ 

῀῍ң ̆DLS ULS ῍ COM̋̆ῒᵩ῍ COM̌̆№ Ҋ ̆

῀ ᵝ COMx ӊ 24V ̆ ῀ Ȃ 
DLS ULS COM1 FOL CAL RST COMP ZERO MID COM2 

 

3.3 ꜚ  

3.3.1 ꜚ  

 

∑-V ↓ᵊ Ҋ ̔ 

 ṿ ӈ 

Pn000 00A0 ᵝ ⱳ └ 

Pn00B  ῀ 0100 

Ḥ Ḥ

A+ 3 33 PAO

A- 11 34 /PAO

B+ 4 35 PBO

B- 12 36 /PBO

Z+ 5 19 PCO

Z- 13 20 /PCO

DA 1 5 V-REF

AGND 9 6 SG

24V 8 47 +24VIN

0S 2 41 /P-CON

SON 6 40 /S-ON

CLR 7 44 /ALM-RST

0V 10 32 ALM-

ALM 14 31 ALM+

0V 15 1 SG

ᵊ 50Pin     HSUC300ᵊ





 

 

3.3.3 ꜚ  

 

 

ASD-A ↓ᵊ Ҋ ̔ 

 ṿ ӈ 

P1-01 0002 └ ̆ ҹ  

P1-38 2000 ᵝṿ ҹ  

P1-40 5000 500r/v/min 

P2-10 101 DI1 ҹ SON ᵊ ᶏ ̆ ҹ  

P2-11 105 DI2 ҹ CLAMP ᵝ̆ ҹ  

P2-12 114 פ ҹ └ 

P2-13 115 פ ҹ └ 

P2-14 102 DI5 ҹ ARST ⱳ ̆ ҹ  

P2-22 007 DO5 ҹ ALRM ᵊ ⱳ ̆ ҹ  

  



 

 

3.3.4 қᾝᵊ  

 

 

  қᾝ JSDEP ᵊ Ҋ  

 ṿ ӈ 

Cn001 1 └ ̆ ҹ └ Ȃ 

Cn002.2 1 ꜚ Ȃ̂ ̔ Cn002 2 ᵝ ̃ 

Cn005 2500 ₮ ‖ ̆ QC300 ‖ 10000 

Cn026 4 ↨ ̆ 4 Ȃ 

Sn216 4000 ̆ QC300 ҹ 400 

  



 

 

3.3.5 ҈ ᵊ MR-J30A  

 

 

  MR-J30A ῒז ̔ 

  

ST2  

ST1 0S 

SP2  

SP3  

EMG DOCOM 

   

 ṿ ӈ 

PA01 2 └ - Ȃ 

PA15 10000 ‖ x4 

PC12 5000 500r/v/min 

PC17 0 Ҍᶏ 0 ⱳ ̂ ST1 ᵝⱳ ̃ 

  



 

 

3.3.6 ᵊ Lexium23D  

 

 

Lexium23D ᵊ Ҋ ̔ 

 ṿ ӈ 

P2-10 101 ᵊ IN1 ҹ SON ⱳ  

P2-11 0 Ҍᶏ IN2 

P2-13~P2-17 0 Ҍᶏ IN4~IN8 

P1-38 400 Ӟ 40.0RPM̆ ᵝ ṿ 

P1-01 2 ḱ ҹ  

P1-40 5000 ҉ 500r/v/min 

P1-46 2500 ҉ ‖ 10000 

  



 

 

3.3.7 ᵊ ALPHA5 ↓  

 

 

 ALPHA5 ↓ᵊ Ҋ ̔ 

 ṿ ӈ 

PA-101 01 └  

PA-108 2500 ҉ ‖ 10000 

PA-115 17 ↨  

PA-303 02 פ 

PA-331 6.0 ҉ 500r/v/min 

  



 

 

3.3.8 ᵊ IS620P  

 

 

IS620P ↓ᵊ Ҋ ̔ 

 ṿ ӈ 

H02-00 0 └ ̆ ҹ  

H03-10 1 DI5 ⱳ ̔ᵊ ᶏ  

H03-11 0 DI5 ̔ᵞ  

H03-12 12 DI16 ⱳ ̔ ᵝ ⱳ ᶏ  

H03-13 0 DI16 ̔ᵞ  

H03-80 5000 פ ṿ̆ 500r/v/min 

H06-00 1 Һ פ A ̔AI1 

H06-02 0 פ ̔Һ פ A 

H06-15 5000 ᵝ ṿ 

  



 

 

3.3.9 ᵊ SV-X3E  

 

 

SV-X3E ↓ᵊ Ҋ ̔ 

 ṿ ӈ 

P00.01 1 └ ̆ ҹ  

P00.03 17 ᵊ ↨  

P03.00 1 פ SPR̂ AI1̃ 

P03.19 1 ᵝⱳ  

P04.03 12 DI3 ⱳ ḱ ҹ ᵝ 

P05.01 -1000 -10V ṿ 

P05.02 1000 10V ṿ 

P05.14 5000 פ ṿ̆ 500r/v/min 

  



 

 

3.4 QC300  

ᵊ ꜚ ̆∆ ᶏ QC300 Ҋ ̔ 

QC300  

QC300 ҉ ̆∆ ȁ ꜚ ȁ ȁ

Ȃΐᵣ ᵬ ԋ ᵬ Ȃ ԍץ QC300̆ ᾢ

ᵬ ℗ ҹľ Ŀ̆ ℗ ľ ĿȂ 

 

1. Һ ҉Ҋ ꜚ ̆ Ȃ

̆ ḱ ᵊ ꜚ Ȃ 

2. Һ ҉Ҋ ꜚ ̆ Ҋ ᾣ ᴆ ꜚ̆

҉ ᴆ ꜚ̆ ꜚ ҍ ᾣ ꜚ Ҍѿ ̆↕

ľⱳ ĿҬ Ȃ 

3. ℗ ⌠ᵊ ̆ ᵊ ꜚ Ȃ 

4. №≢ ҉Ҋ ᵝᴰ ̆ ҉ ᵝ Ҋ ᵝ

Ȃ 

 

ᾣ Ҋ ꜚ ̆ ľ Ŀ̆↕ ץ

Ȃ 

ꜚ  

╠ ҉̆ ľ ꜚ Ŀ ľ ꜚ῏Ŀ └ ꜚⱳ ῏ Ȃ 

῀ ꜚ IO Ḥ ̆ ꜚⱳ ̕ 

҉ץ ғ ℗◓ᵬҙȂ 

  



 

 

4  

4.1 Ḥ  

4.1.1  

ᵣҍ ᴪ֟ ̆

̔ 

1. ᵣ ῒז ᵣ ̕ 

2. ֟̆ ̕ 

3. Ҋ̆ ҍ ̆ ̆

Ȃ 

4.1.2 ҉Ҋ ᵝ  

⌠ Z ҉ ᵝ Ҋ ᵝ ᴰ Ḥ ̆ᴪ֟ Ȃ Ҍ

̆ ᴰ ᵝ Ȃ ѿ ̆ ̔ 

1. ᵝᴰ Ҍ ᵣ ̕ 

2. ᵝᴰ Ҍ ̕ 

3. Ҭ ľ ᵝ ῀ Ŀ Ȃ 

4.1.3 ᵊ  

’Ҋ̆ ꜚ ₮ ̆ᴪ ᵊ Ȃ ꜚ ̆

̆↕ Ҋץ ’ ̔ 

1. ᵊ ̕ 

2. ᵊ ꜚ Ҍ ̕ 

3. Ȃ 

ꜚ ̆ ꜚ ̆ ̆

ꜚ Ȃ 

4.1.4  

ꜚ⌠ᵝ ̆ ꜚ Ҭ̆ Ҍ ᵟ ᴆ̆ ԅ

ꜚ ṿ̆ ғ ̆ᴪ ꜚ Ȃ

ṿ̆ Ȃ 

4.1.5  



 

 

QC300 ꜚ └ ҹ ̆ פ ҍ

ѿ ̆ ↕ᴪ Ȃ ₮ ̆ ḱ ᵊ

ꜚ Ȃ 

4.2 №  

4.2.1 ꜚ  

1.  

ꜚ ⱴ ᴪ ᵞ̆ Ȃ 

2. ҉ Ҍ  

҉ ᶛ ᶏ҉ Ȃ 

3. Ҋ Ҍ  

Ҋ ᶛ ᶏҊ Ȃ 

4.2.2 ҍ  

1 Ҍ  

Ҝ ҍ Ҍ ᴪ Ȃ 

2  

ᴪ Ȃ 

4.2.3  

1 ᾣ ᵝ Ҍ  

Ҭ̆׆ ѿ ҉ ⌠ Ҭ̆ᴋᵥ ┴Ҍ

ᵝ̆Ҍ ₮ ̆ ↕ᴪ Ȃ 

2 ⌠  

Ҭ ꜚȁ ҍῒז ᵣ ȁ ꜚ ᴪ

Ȃ 

 

4.2.4 ꜚ  

1 ꜚ  

ꜚ ᴪ ̆ ᴪ ꜚ ѿ ꜚ̆

ᵞ҉ ᶛ Ҋ ᶛ Ȃ 

2 ᵊ ↨ Ҍ  



 

 

ᵊ ↨ Ҍ ᴪ ᵝҌ‰ ꜚ̆ᵊ ↨ ᴪ

ꜚȂ 

3 ꜚ  

Ạ ̆ TTA ṿҌ ̆ ꜚ ᴪ

Ȃ 

4 ֲ Ҍ  

ֲ Ҍ ̆ῒ Ҭ ᴪ ꜚ̆ҍ ꜚ ῏Ȃ 

 

4.2.5  

ԍ ᴪ ̆₮ Ȃ 

 

4.2.6  

Ḥ ᴪ ̔ 

1. ᵞ ṿȂ 

2. ᴆ ᶏ ᴆ Ȃ 

3. TTA TTW ̆ Ҍ ῤ ᴪ

Ḥ ̆ ᴆ Ҭ ̆ ṿҌ

̆Ӟ Ḥ Ȃ 

4.2.7 Ḃ҉  

ṿȂ 

  



 

 

5  

5.1 ᶏ  

 ԍ EtherCAT  

 

 

 

 

 

方向 序号 变量 类型
XML序

号
范围 单位 属性 子索引 备注

DO 1 BOOL 1 0~1 RW 0x7000.01 数字输出1（暂未使用）

DO 2 BOOL 2 0~1 RW 0x7000.02 数字输出2（暂未使用）

DO 3 BOOL 3 0~1 RW 0x7000.03 数字输出3（暂未使用）

DO 4 BOOL 4 0~1 RW 0x7000.04 数字输出4（暂未使用）

DO 5 BOOL 5 0~1 RW 0x7000.05 数字输出5（暂未使用）

DO 6 BOOL 6 0~1 RW 0x7000.06 数字输出6（暂未使用）

DO 7 BOOL 7 0~1 RW 0x7000.07 数字输出7（暂未使用）

DO 8 BOOL 8 0~1 RW 0x7000.08 数字输出8（暂未使用）

DO 9 BOOL 9 0~1 RW 0x7000.09 数字输出9（暂未使用）

DO 10 BOOL 10 0~1 RW 0x7000.10 数字输出10（暂未使用）

DO 11 BOOL 11 0~1 RW 0x7000.11 数字输出11（暂未使用）

DO 12 BOOL 12 0~1 RW 0x7000.12 数字输出12（暂未使用）

DO 13 BOOL 13 0~1 RW 0x7000.13 数字输出13（暂未使用）

DO 14 BOOL 14 0~1 RW 0x7000.14 数字输出14（暂未使用）

DO 15 BOOL 15 0~1 RW 0x7000.15 数字输出15（暂未使用）

DO 16 BOOL 16 0~1 RW 0x7000.16 数字输出16（暂未使用）

AO 1 INT 1 0~32767 RW 0x7002.01 模拟量输出0-10V

AO 2 INT 2 0~32767 RW 0x7002.02 模拟量输出0-10V（暂未使用）

AO 3 INT 3 0~32767 RW 0x7002.03 模拟量输出0-10V（暂未使用）

AO 4 INT 4 0~32767 RW 0x7002.04 模拟量输出0-10V（暂未使用）

Zero Position UINT 1 RW 0x8000.00 回零后坐标位置发送给C300，仅搭配X系统使用

Ref Height UINT 2 0~20 RW 0x8001.00
随动高度，由标定范围决定改值的范围

在随动信号触发之前必须给该值写值

Follow Controlword UINT 3 0~65535 RW 0x8002.00 随动相关控制字具体说明参照下文

rsv DINT 4 RW 0x8003.00 保留

rsv DINT 5 RW 0x8004.00 保留

rsv DINT 6 RW 0x8005.00 保留

rsv DINT 7 RW 0x8006.00 保留

rsv INT 8 RW 0x8007.00 保留

rsv DINT 9 RW 0x8008.00 保留

rsv DINT 10 RW 0x8009.00 保留

rsv UINT 11 RW 0x800A.00 保留

rsv UINT 12 RW 0x800B.00 保留

rsv DINT 13 RW 0x800C.00 保留

DI 1 BOOL 1 0~1 RO 0x7001.01 数字量输入1(暂未使用)

DI 2 BOOL 2 0~1 RO 0x7001.02 数字量输入2(暂未使用)

DI 3 BOOL 3 0~1 RO 0x7001.03 数字量输入3(暂未使用)

DI 4 BOOL 4 0~1 RO 0x7001.04 数字量输入4(暂未使用)

DI 5 BOOL 5 0~1 RO 0x7001.05 数字量输入5(暂未使用)

DI 6 BOOL 6 0~1 RO 0x7001.06 数字量输入6(暂未使用)

DI 7 BOOL 7 0~1 RO 0x7001.07 数字量输入7(暂未使用)

DI 8 BOOL 8 0~1 RO 0x7001.08 数字量输入8(暂未使用)

DI 9 BOOL 9 0~1 RO 0x7001.09 数字量输入9(暂未使用)

DI 10 BOOL 10 0~1 RO 0x7001.10 数字量输入10(暂未使用)

DI 11 BOOL 11 0~1 RO 0x7001.11 数字量输入11(暂未使用)

DI 12 BOOL 12 0~1 RO 0x7001.12 数字量输入12(暂未使用)

DI 13 BOOL 13 0~1 RO 0x7001.13 数字量输入13(暂未使用)

DI 14 BOOL 14 0~1 RO 0x7001.14 数字量输入14(暂未使用)

DI 15 BOOL 15 0~1 RO 0x7001.15 数字量输入15(暂未使用)

DI 16 BOOL 16 0~1 RO 0x7001.16 数字量输入16(暂未使用)

DI 17 BOOL 17 0~1 RO 0x7001.17 数字量输入17(暂未使用)

DI 18 BOOL 18 0~1 RO 0x7001.18 数字量输入18(暂未使用)

DI 19 BOOL 19 0~1 RO 0x7001.19 数字量输入19(暂未使用)

DI 20 BOOL 20 0~1 RO 0x7001.20 数字量输入20(暂未使用)

DI 21 BOOL 21 0~1 RO 0x7001.21 数字量输入21(暂未使用)

DI 22 BOOL 22 0~1 RO 0x7001.22 数字量输入22(暂未使用)

DI 23 BOOL 23 0~1 RO 0x7001.23 数字量输入23(暂未使用)

DI 24 BOOL 24 0~1 RO 0x7001.24 数字量输入24(暂未使用)

Real Capacity DINT 1 RO 0x8100.00 电容值

Real Height DINT 2 RO 0x8101.00 实际高度反馈

Statusword UINT 3 RO 0x8102.00 随动相关状态字，具体见手册

Z Position DINT 4 RO 0x8103.00 Z轴坐标

Touch Ordination DINT 5 RO 0x8104.00 碰板时坐标

Position Actual Value DINT 1 RO 0x6064.00 Z轴指示当前的反馈位置(仅搭配X系统使用)

Velocity Actual Value DINT 2 RO 0x606C.00 Z轴指示当前的反馈速度(仅搭配X系统使用)

Statusword UINT 3 RO 0x6041.00 Z轴状态字(仅搭配X系统使用)

Modes Of Operation Display SINT 4 RO 0x6061.00 Z轴显示实际的操作模式(仅搭配X系统使用)

从发主收

0x1A03

0x1A00

0x1A01

     C300xml参数含义说明

0x1600

主发从收

0x1601

0x1602



 

 

 

 

 

Ҋ  

 
索引 

 
变量名 

 
中⽂ 

位 

宽 
 

单位 

 
备注 

适配X 系 

统 

读写类 

型 

2000: 

01 
 

Cal Range 

 
标定范围 

 
32 

 
0.01mm 

   
√ 

 
rw 

2000: 

02 
 

Cal Speed 

 
标定速度 

 
32 

0.01mm 

/s 

   
√ 

 
rw 

2000: 

03 
 

Touch Cap Dif 

碰板电容跳 

变 
 

32 

 
1 

   
√ 

 
rw 

2000: 

04 
 

Cap Type 

 
电容类型 

 
16 

   
0:2D 1:3D 

 
√ 

 
rw 

2000: 

05 
 

Touch Cap 

 
碰板电容 

 
32 

 
1 

   
√ 

 
ro 

2000: 

06 
 

Cal Points 

 
标定点数 

 
16 

 
1 

   
√ 

 
ro 

2001: 

01 
 

Port Position 

 
停靠坐标 

 
32 

 
0.01mm 

   
√ 

 
rw 

2001: 

02 
 

Z Travel 

 
Z 轴⾏程 

 
32 

 
0.01mm 

     
rw 

2001: 

03 
 

Mid Position 

 
中位坐标 

 
32 

 
0.01mm 

     
rw 

2001: 

04 
 

Pid KP1 

PID ⽐例系 

数 1 
 

32 

 
0.01 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

临时 

 
√ 

 
rw 

2001: 

05 
 

Pid KP2 

PID ⽐例系 

数 2 
 

32 

 
0.01 

 
√ 

 
rw 

2001: 

06 
 

Pid KI 

PID 积分参 

数 
 

32 

 
0.01 

 
√ 

 
rw 

2001: 

07 
 

Pid KD 

PID 微分参 

数 
 

32 

 
0.01 

 
√ 

 
rw 

2001: 

08 
 

Pid Filter1 

PID 滤波系 

数 1 
 

32 

 
0.01 

 
√ 

 
rw 

2001: Pid Filter2 PID 滤波系 32 0.01 √ rw 



 

 

09   数 2          

2001: 

10 
 

Pid Amp1 

PID 放⼤系 

数 1 
 

32 
 

1 
 

√ 
 
rw 

2001: 

11 
 

Pid Amp2 

PID 放⼤系 

数 2 
 

32 
 

1 
 

√ 
 
rw 

2001: 

12 
 

Dry Speed 
 

空移速度 
 

32 

0.01mm 

/s 

     
rw 

2001: 

13 
 

Dry Acc 
 

空移加速度 
 

32 

0.01mm 

/s2 

     
rw 

2001: 

14 
 

Fol Speed 
 

随动速度 
 

32 

0.01mm 

/s 

   
√ 

 
rw 

2001: 

15 
 

Fol Acc 
 

随动加速度 
 

32 

0.01mm 

/s2 

   
√ 

 
rw 

2001: 

16 
 

Fol Offset 

跟随误差阈 

值 
 

32 
 

0.01mm 

   
√ 

 
rw 

2001: 

17 
 

Fol Offset Delay 

跟随误差延 

时 
 

32 
 

ms 

   
√ 

 
rw 

2001: 

18 
 

Touch Delay 
 

碰板延时 
 

32 
 

ms 

   
√ 

 
rw 

2002: 

01 
 

Pulse Circle 
 

单圈脉冲数 
 

32 
 

1 

   
√ 

 
rw 

2002: 

02 
 

Pitch 
 

螺距 
 

16 
 

0.01mm 

   
√ 

 
rw 

2002: 

03 
 

Max Rpm 
 

最⼤转速 
 

16 
 

r/min 

   
√ 

 
rw 

2002: 

04 
 

Vel Gain 
 

速度增益 
 

16 
 

r/min/V 

   
√ 

 
rw 

2002: 

05 
 

Up Lmt Logic 
 

上限位逻辑 
 

16 

       
rw 

2002: 

06 
 

Down Lmt Logic 
 

下限位逻辑 
 

16 

       
rw 

2002: 

07 
 

Gen Input Logic 

通⽤输⼊逻 

辑 
 

16 

       
rw 

2002: 

08 
 

Servo Type 
 

伺服类型 
 

16 

   
0:安川 1:松下 

 
√ 

 
rw 

8000: 

00 
 

Zero Position 
 

零点位置 
 

32 
 

Pulse 

上位机确定零点 

位置 
 

√ 
 
rw 

8001: 

00 
 

Ref Hight 
 

随动⾼度 
 

32 
 

0.01mm 

   
√ 

 
rw 

8002: 

00 
 

FollowControlword 
 

随动控制字 
 

16 

     
√ 

 
rw 

8100: 

00 
 

Real Capacity 
 

实际电容 
 

32 

     
√ 

 
ro 

8101: Real Height 实际⾼度 32 0.01mm   √ ro 



 

38 

 

00              

8102: 

00 

 
FollowStatusword 

 
随动状态字 

 
16 

     
√ 

 
ro 

8103: 

00 

 
Z Position 

 
Z 轴坐标 

 
32 

 
0.01mm 

   
√ 

 
ro 

6040: 

00 

 
Axis Controlword 

 
轴控制字 

 
16 

   

 

 

 

 

 

 

轴控相关变量 

 
√ 

 
rw 

6041: 

00 

 
Axis Statusword 

 
轴状态字 

 
16 

   
√ 

 
ro 

6060: 

00 

 
Axis Mode of Operation 

 
控制模式 

 
16 

     
rw 

6061: 

00 

Axis Mode of Operation 

Display 

控制模式回 

显 

 
16 

     
ro 

6064: 

00 

 
Position Actual Value 

 
实际位置 

 
32 

   
√ 

 
ro 

606C: 

00 

 
Velocity Actual Value 

 
实际速度 

 
32 

   
√ 

 
ro 

607A: 

00 

 
Axis Target Position 

 
⽬标位置 

 
32 

     
rw 

60FF: 

00 

 
Axis Target Vlocity 

 
⽬标速度 

 
32 

   
√ 

 
rw 

 

 

1. └ (RX)8002H   

└  16ҩ bit 

D15  D14  D13  D12  D11  D10  D9  D8  D7  D6  D5  D4  D3  D2  D1  D0 

  

 

            

 

  

℗  

      Ả  

└ 

  

└ 

 Ҭ 

└ 

  

└ 

 ꜚ 

└ 

ᵝΏ 1  └ⱳ Ȃᶛ  D0  Ώ 1(Ŕ) ꜚ └̆  D0  Ώ 0  ῏ ꜚ

└̆Ȃ 

D0,D1,D2,D3№≢ ꜚȁ ȁҬᵝȁ ⱳ  

D4ҹẢ ꜚ 

D8 └ ᵬ ҉ ↕̆ ⌠ └ᵝ0 ׆  ⌠ 1  Ȃ ҉

ᵝ └ ̆  D8  Ώβ 1̆ X ᶏ Ȃ 

 

D9  ̆ ѿҩ ̆Ҋᵝ ҩᵝ∞ ҉ᵝ , X ᶏ

Ȃ 



 

 

 

 

D15 ҹ ᵝⱳ Ȃ 

 

2. (TX)8102H   

 16  ҩ bit 

D15  D14  D13  D12  D11  D10  D9  D8  D7  D6  D5  D4  D3  D2  D1  D0 

ᵊ  

 

  

 

҉  

ᵝ 

Ҋ  

ᵝ 

  

 

   ꜚ 

 

  

 

      Ả  

 

  

 

 Ҭ 

 

  

 

 ꜚ 

⌠ᵝ 

ᶛ └ ꜚ └ᵝ D0  Ώ 1(Ŕ) ̆ ꜚ ᵝ D0  ҹ 1̆ ῀ ꜚ ̆

ҹ 0̆ ԍ ȁ ῀ ꜚ Ȃ 

D1ȁD2ȁD3ȁD4 №≢ҹ └ⱳ Ḥ  

D8 ҹ ╠ C300 ҉ᵝ └ ̆ ҹ X ᶏ Ȃ 

D9 ҹ ╠ ꜚⱳ Ҭ̆ ҹ X ᶏ  

D11 ₮ ᵝ 1Ȃ 

D12 ȁD13 ҹ҉ ᵝ̆Ҋ ᵝ ₮Ȃ 

D14 ҹ ᾣ Ȃ 

D15 ҹᵊ ₮Ȃ 

5.2 ᴰ ᶏ  

ᴰ ԍ ℗◓ ̆ ₮ Ȃ 

5.2.1 Ḥ ӈ 

Ḥ   I/O       ӈ 

 

(CAL.REQUEST 

For ProCutter) 

῀  CAL  24V 
标定过程该信号需要持续输

入直至标定完成 

⌠  

(STROBE 

For ProCutter) 

῀ 
V1.0:ULS 

V2.0:FOL 
24V 

标定点总数为 16 点，每次到

达指定标定点后，须暂停轴运动，

输出该信号，等待“标记点位”信

号输出后，清除该信号，并且运动

至下一个标定点进行重复。 

 

 



 

 

 

 

Ḥ   ῀    ‐‐ 

传感器电容值，不需要与系

统信号交互。需保证该信号持续且

稳定的输入。 

Ḥ  

(TIP TOUCH 

For ProCutter) 

₮  ALM  24V 
当喷嘴触碰板面时输出，离

开板面时清除。 

ᵝ 

(POS.REACHED 

For ProCutter) 

₮  ZERO  24V 

在标定过程中“到达标定

点”信号输入后，系统会记录点位

电容，然后输出该信号用以清除

“到达标定点”信号，当“到达标

定点”信号清除后该信号自动清除 

 

(READY 

For ProCutter) 

₮  MID  0V 
当系统就绪时，完成标定过

程后该信号输出。 

₮   ₮  AO2+,AO2‐  0V‐10V 

输出模拟量电压值，发生报

警或系统未就绪时，该值输出为

1V，防止切割头碰板。当系统就绪

时，该值表示离板高度。 

5.2.2  

Ҭ Ҋץ ῏ꜚᵬ̔ 

1. ľ ĿḤ Ȃ 
2. ᴰ ᴆ ⌠ľ Ḥ Ŀ Ȃ( ┴ ῀ ṿ ҹ ṿ) 
3. ꜚ⌠ ҩ Ȃ( ҉ ) 
4. ľ⌠ ᵝĿḤ >200ms̆ ľ ᵝĿḤ Ȃ 
5. ▼ᵩ 15 ҩ ̆ Ȃ 
6. ҉ ⌠ ҩ ӊ҉Ȃ 
7. ľ ĿḤ Ȃ 

̆Ҋ ҩ ̔ 

 

5.2.3 Ḥ  

Ҋ ҍ QC300 Ḥ ֜ԑȂ 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

10 ̔ 

 

 

10mm  

   

1  10mm 

2  8mm 

3  7mm 

4  6mm 

5  5mm 

6  4mm 

7  3mm 

8  2.5mm 

9  2.0mm 

10  1.8mm 

11  1.5mm 

12  1.2mm 

13  1.0mm 

14  0.7mm 

15  0.5mm 

16  0.2mm 

20mm  

   

1  20mm 

2  16mm 

3  14mm 

4  12mm 

5  10mm 

6  8mm 

7  6mm 

8  5mm 

9  4mm 

10  3.6mm 

11  3.0mm 

12  2.4mm 

13  2.0mm 

14  1.4mm 

15  1.0mm 

16  0.4mm 



 

 

 

20 ̔ 

 

 

5.3 ᴰ ᶏ  

Һ ץ └ ֜ԑ C300 ꜚ └Ȃ 

Ҋ  

索引 变量名 中⽂ 

位

宽 单位 备注 

适配 X 系

统 

读写类

型 

2000:0

1 Cal Range 标定范围 32 0.01mm   √ rw 

2000:0

2 Cal Speed 标定速度 32 0.01mm/s   √ rw 

2000:0

3 Touch Cap Dif 

碰板电容跳

变 32 1   √ rw 

2000:0

4 Cap Type 电容类型 16   0:2D 1:3D √ rw 

2000:0

5 Touch Cap 碰板电容 32 1   √ ro 

2000:0

6 Cal Points 标定点数 16 1   √ ro 

2001:0

1 Port Position 停靠坐标 32 0.01mm   √ rw 

2001:0

2 Z Travel Z 轴⾏程 32 0.01mm     rw 

2001:0

3 Mid Position 中位坐标 32 0.01mm     rw 



 

 

 

2001:0

4 Pid KP1 

PID ⽐例系数

1 32 0.01 

临时 

√ rw 

2001:0

5 Pid KP2 

PID ⽐例系数

2 32 0.01 √ rw 

2001:0

6 Pid KI PID 积分参数 32 0.01 √ rw 

2001:0

7 Pid KD PID 微分参数 32 0.01 √ rw 

2001:0

8 Pid Filter1 

PID 滤波系数

1 32 0.01 √ rw 

2001:0

9 Pid Filter2 

PID 滤波系数

2 32 0.01 √ rw 

2001:1

0 Pid Amp1 

PID 放⼤系数

1 32 1 √ rw 

2001:1

1 Pid Amp2 

PID 放⼤系数

2 32 1 √ rw 

2001:1

2 Dry Speed 空移速度 32 0.01mm/s     rw 

2001:1

3 Dry Acc 空移加速度 32 

0.01mm/s

2     rw 

2001:1

4 Fol Speed 随动速度 32 0.01mm/s   √ rw 

2001:1

5 Fol Acc 随动加速度 32 

0.01mm/s

2   √ rw 

2001:1

6 Fol Offset 

跟随误差阈

值 32 0.01mm   √ rw 

2001:1

7 Fol Offset Delay 

跟随误差延

时 32 ms   √ rw 

2001:1

8 Touch Delay 碰板延时 32 ms   √ rw 

2002:0

1 Pulse Circle 单圈脉冲数 32 1   √ rw 

2002:0

2 Pitch 螺距 16 0.01mm   √ rw 

2002:0

3 Max Rpm 最⼤转速 16 r/min   √ rw 

2002:0

4 Vel Gain 速度增益 16 r/min/V   √ rw 

2002:0

5 Up Lmt Logic 上限位逻辑 16       rw 

2002:0

6 Down Lmt Logic 下限位逻辑 16       rw 



 

 

 

2002:0

7 Gen Input Logic 

通⽤输⼊逻

辑 16       rw 

2002:0

8 Servo Type 伺服类型 16   0:安川 1:松下 √ rw 

8000:0

0 Zero Position 零点位置 32 Pulse 

上位机确定零点位

置 √ rw 

8001:0

0 Ref Hight 随动⾼度 32 0.01mm   √ rw 

8002:0

0 FollowControlword 随动控制字 16     √ rw 

8100:0

0 Real Capacity 实际电容 32     √ ro 

8101:0

0 Real Height 实际⾼度 32 0.01mm   √ ro 

8102:0

0 FollowStatusword 随动状态字 16     √ ro 

8103:0

0 Z Position Z 轴坐标 32 0.01mm   √ ro 

6040:0

0 Axis Controlword 轴控制字 16   

轴控相关变量 

√ rw 

6041:0

0 Axis Statusword 轴状态字 16   √ ro 

6060:0

0 Axis Mode of Operation 控制模式 16     rw 

6061:0

0 

Axis Mode of Operation 

Display 

控制模式回

显 16     ro 

6064:0

0 Position Actual Value 实际位置 32   √ ro 

606C:0

0 Velocity Actual Value 实际速度 32   √ ro 

607A:0

0 Axis Target Position ⽬标位置 32     rw 

60FF:0

0 Axis Target Vlocity ⽬标速度 32   √ rw 

 

Ҋҹᴰץ ῏ └ ȂῒҬ̆ └ ῏ ᵝ ᴰ ̆

ᴰ IO Ȃ 

1. └ (RX)8002H 

└ 16 ҩ bit 



 

 

 

D15  D14  D13  D12  D11  D10  D9  D8  D7  D6  D5  D4  D3  D2  D1  D0 

                            ⌠

 

 

ᵝΏ 1 └ⱳ Ȃɒ D0 Ώ 1(Ŕ) ⱳ ̆ D0 Ώ 0 ῏ ⱳ Ȃ 

└ ᵬ ҉ ↕̆ ⌠ └ᵝ׆ 0 ⌠ 1 Ȃ 

 

2. (TX)8102H 

16 ҩ bit 

D15  D14  D13  D12  D11  D10  D9  D8  D7  D6  D5  D4  D3  D2  D1  D0 

Ḥ  

                         

ᵝ   

 

3. 8100H 

  C̆300 8100H ҉ᵝ ̆ ᵝҹ 0.01mm̆ᶛ ҹ 0.99mm̆↕ ҉

ᵝ ṿҹ 99Ȃ ̆ ṿ ҹ 0Ȃ 

 


