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一、 确定产品型号与配件（硬件） 

一台舵轮配两台驱动器：行走驱动器 、转向驱动器。 

1. 舵轮标准配线及接线 

行走电机(驱动电机）： 

一根编码器线（端子 16 针）  

一根电机动力线（U,V,W 对应的驱动 C,B,A)  

一根抱闸线 

转向电机： 

一根编码器线（端子 16 针）  

一根电机动力线（U,V,W 对应的驱动 C,B,A)  

限位开关（已经接好直接接在转向驱动 I/O 口） 

中间限位（控制人员选择性使用） 

       

           



 

           

2. 端子定义 

请参考 IXL-Ⅱ系列低压伺服驱动器用户手册 

！！！请按照按照电气标准正确接线 



 

二、 使用和调试说明（软件） 

1. 打开软件 ServoApp 并导入 XML 文件（parameters_9623） 

2. 建立通讯   

设置好波特率和串口后点击连接（点击串口扫描），右下角由“离线”变成

“在线”说明连接成功。 

 

3. 参数设置   

电机设置界面：设置电机额定转速、额定电流、编码器类型 

 
 

 



Inc+Hall Recorder 标准的增量式编码器  

SSI Abs Recoder SSI 协议绝对值编码器  

BISSC Abs Recoder BISSC 协议绝对值编码器  

BISSB Abs Recoder BISSB 协议绝对值编码器  

NRZ abs Recoder 多摩川绝对值编码器  

旋转变压器 多摩川旋转变压器  

 

4. 设置完成以上参数 启动电机自学习 

确定电机是否可以正常旋转（行走电机抱闸是否打开以及转向电机是否在限

位中间位置），确定电机正常旋转点击“是”启动自学习。自学习结束后“启动

自学习”自动关闭，学习出电机电角度以及电机。 

极对数 ，点击‘保存自学习参数’ 。 

  

 

5. 电机试运行步骤 

1) 电机数据刷新 伺服使能  

 

2) 控制模式选择 

（Stdspeed Loop 速度环 、Stdspace Loop 位置环），当选择 Stdspeed Loop 

速度环时选择指令来源为 Fixlnorder Mode，写入电机转速值即可。 



当选择 Stdspace Loop 位置环时选择指令来源为 inorder Mode， 

（1) 选择位置节点控制模式选择“绝对位置模式” 

（2) 写入“第 0 段位置指令” 

（3) 写入“第 0 段最高速度” 

（4) 写入“启动位置节点控制” 

3) 电机状态反馈  

包括电机电流反馈、电机转速输出反馈、电机实时绝对位置 

注意：在位置环控制时有绝对位置模式、相对位置模式 

绝对位置模式：对于增量编码器需要先执行回零操作，电机实时绝对位置

反馈跟随发送的位置命令。 

相对位置模式：不需回零操作，相对电机当前位置执行位置命令。 

6. 转向电机回零设置 

回零操作前，转向电机的限位开关必须接到驱动器上。 

写入“回零速度”“回零偏置（选择性使用）”完成后，写入“启动回零”

回零操作结束后自动停止。 

 

（1) 伺服使能以及控制选择模式 



 

（2) 速度环 选择指令来源以及给定转速 

 

（3)  位置环  选择指令来源 

 

 

（4) 写入位置节点控制模式  位置命令 速度命令  启动位置节点 



 

（5) 电机电流反馈、电机转速输出反馈、电机实时绝对位置 

 

 

（6) 写入“回零速度”“回零偏置（选择性使用）”完成后 写入“启动

回零” 

 



 

三、 通讯参数设置 

1. Modbus 通讯参数设置   

设置 Modbus 驱动器地址、Modbus 波特率，设置完成后保存参数。 

 

2. CANOPEN 通讯参数设置   

设置 Canopen NodeID、Canopen 波特率、Canopen 使能为“Enable”，设

置完成后保存参数 

 



 

 

四、 同毅驱动 Canopen 建议使用方式 

 

关于转向驱动 CAN 报文使用 

工作模式（强烈建议）：绝对位置模式 

 发送命令 注释 状态字 

初始上电 01 0A 启动全部节点 NMT 报

文  

00 50  

 30A 01 设置控制模式为位置

控制模式 

 

第一次使能过程 20A 06 00  00 31 

 20A 07 00   00 33 

 20A 0F 00   84 37 

 20A 0F 80 回零启动 04 37   bit15 为 0 

  回零过程中 00 37 

  回零结束 84 37   bit15 为 1 

发送位置指令 50A 00 00 03 00 E8 

13 00 00 

写入电机执行到正方

向3圈 速度 100r/min 

84 37 

执行绝对位置指令 20A 3F 00 位置执行中 90 37   bit10 为 0 

  位置到达 94 37   bit10 为 1 

发送位置指令 50A 00 00 F6 FF 88 

13 00 00 

写入电机执行到负方

向 10圈 速度

500r/min 

 

执行绝对位置指令 20A 3F 00 位置执行中 90 37   bit10 为 0 

  位置到达 94 37   bit10 为 1 

断开使能 20A 05 00  90 70 

 30A 01 设置控制模式为位置

控制模式 （不用再次

回零） 

 

第二次使能过程 20A 06 00  90 31 

 20A 07 00   90 33 

 20A 0F 00   94 37 

发送位置指令 50A 00 00 04 00 E8 

13 00 00 

写入电机执行到正方

向4圈 速度 100r/min 

94 37 

执行绝对位置指令 20A 3F 00 位置执行中 90 37   bit10 为 0 

  位置到达 94 37   bit10 为 1 

发送位置指令 50A 00 00 F6 FF 88 写入电机执行到负方  



13 00 00 向 10圈 速度

500r/min 

执行绝对位置指令 20A 3F 00 位置执行中 90 37    bit10为0 

  位置到达 94 37    bit10为1 

断开使能 20A 05 00   90 70 

 

关于行走驱动 CAN 报文使用 

初始上电 01 0A 启动全部节点 NMT 报

文 

00 50 

 30A 03 设置控制模式为速度

控制模式 

 

第一次使能 20A 06 00  00 31 

 20A 07 00   00 33 

 20A 0F 00   80 37 

发送速度命令 40A 88 13 00 00 00 

00 

速度命令 500r/min 84 37 

 40A 18 FC FF FF 00 

00 

速度命-100r/min 84 37 

 40A 00 00 00 00 00 

00 

速度命令  0r/min 80 37 

断开使能 20A 05 00  80 70 

 30A 03 设置控制模式为速度

控制模式 

 

第二次使能 20A 06 00  80 31 

 20A 07 00   80 33 

 20A 0F 00   80 37 

发送速度命令 40A 88 13 00 00 00 

00 

速度命令 500r/min 84 37 

 40A 18 FC FF FF 00 

00 

速度命-100r/min 84 37 

 40A 00 00 00 00 00 

00 

速度命令  0r/min 80 37 

断开使能 20A 05 00  80 70 

    

    

 

 

 

 

 

 

 



五、 同毅驱动 MODBUS 使用例程 

1、速度模式使用例程 

Step1：切换到速度环 

发送：01 10 46 5A 00 01 02 00 02 0C AF(参数设置时可直接保存) 

返回：01 10 46 5A 00 01 34 92 

Step2：内部 IO 使能 

发送：01 10 46 66 00 01 02 00 01 49 92(参数设置时可直接保存) 

返回：01 10 46 66 00 01 F4 9E 

Step3：驱动器使能 

发送：01 10 46 57 00 01 02 00 01 4D B3 

返回：01 10 46 57 00 01 A5 51 

Step4: 速度给定 

发送：01 10 44 20 00 02 04 03 E8 00 00 72 C4(100RPM,单位 0.1RPM) 

返回：01 10 44 20 00 02 54 F2 

Step5: 速度读取 

发送：01 03 42 D1 00 02 80 4A       

返回：01 03 04 00 00 00 00 FA 33  

 

2、位置控制使用例程： 

Step1:切换到位置环 

发送：01 10 46 5A 00 01 02 00 03 CD 6F(参数设置时可直接保存) 

返回：01 10 46 5A 00 01 34 92  

Step2：内部 IO 使能 

发送：01 10 46 66 00 01 02 00 01 49 92(参数设置时可直接保存) 

返回：01 10 46 66 00 01 F4 9E 

Step3：驱动器使能 

发送：01 10 46 57 00 01 02 00 01 4D B3 

返回：01 10 46 57 00 01 A5 51 

Step4:启动回零 

发送：01 10 44 8F 00 01 02 00 01 7C AB 

返回：01 10 44 8F 00 01 24 D2 

Step4:位置速度给定 

发送：01 10 43 D0 00 02 04 13 88 00 00 5F 6E（500RPM） 

返回：01 10 43 D0 00 02 55 B5 

Step4:位置量给定 

发送：01 10 43 C6 00 02 04 7F FF 00 05 B3 01（位置量 00057fff=5圈半） 

返回：01 10 43 C6 00 02 B4 71 

Step4:位置启动 

发送：01 10 43 BF 00 01 02 00 01 0F 9B（位置和速度给定之后电机是不动

作的，在位置启动之后电机动作） 

返回：01 10 43 BF 00 01 25 A9 

Step4:位置读取 



发送：01 03 42 FF 00 02 E0 43 

返回：01 03 04 00 00 00 00 FA 33  

3、Modbus 指令说明 

控制器写操作（功能码 0x10） 

 

eg1:01/ 10/ 46 57/ 00 01/ 02/ 00 01/ 4D B3 

01/ 10/ 46 57/ 00 01/ A5 51 

控制器读操作（功能码 0x03） 

 

eg2:01/ 03/ 42 FF/ 00 02/ E0 43 

01/ 03/ 04/ 00 00 00 00/ FA 33  

 

 

 

 


