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1. 软硬件版本 

1.1 硬件 

⚫ 伺服驱动器：禾川 SV-X3EA040A-A2 

1.2 软件 

⚫ X 系列伺服调试软件：HCS-Studio V2.10 

⚫ 串口调试工具 

2. 通讯连接及使用 

2.1 接线 

关于伺服的 485 串口通讯接线请按照对应型号伺服手册或说明书进行接线，本文以 X3EA 伺服为例。 

参照下图 2.1 通讯接口 CN 4 引脚定义接线，CN4 的引脚 A 接 485+，引脚 B 接 485-。 

注意：请注意通讯接口引脚线序及引脚说明排列，以防接线错误导致无法通讯或通讯异常。 

图 2.1 通讯接口（CN4）引脚定义 



                                                                                             

 2 

驱动产品 

多站正确连接方式：手牵手连接结构 

多站错误连接方式：星型连接结构 

图 2.2 硬件接线拓扑 

注：485 通讯线必须是双绞线且 485 通讯线缆需要与其他线缆分开布线，以防信号干扰导致通讯异常。 
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2.2 通讯参数设置 

驱动器通讯相关参数设置： 

① P09.00设置 MODBUS从站地址； 

② P09.01设置串口波特率； 

③ P09.02设置 MODBUS数据格式； 

④ 通过 P09.11设置通讯命令维持时间； 
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3. MODBUS 通讯说明 

3.1.1 MODBUS 报文说明 

功能码说明：（本文中数字末尾加了“H”表示十六进制数） 

功能码 功能内容 

03H 读寄存器 

06H 写入单个寄存器 

10H 写入多个寄存器 

03H 功能码报文帧结构说明： 

请求帧格式：（表格中的数据都为十六进制数） 

从机地址 功能码 所读寄存器起

始地址高八位 

所读寄存器起

始地址低八位 

读取寄存器个

数高八位 

读取寄存器个

数低八位 

CRC 校验有效

字节低八位 

CRC 校验有效

字节高八位 

01 03 15 07 00 02 71 C6 

 

响应帧格式：（表格中的数据都为十六进制数） 

从机地址 功能码 数据字节数 所读数据

（高八位） 

所读数据

（低八位） 

所读数据

（高八位） 

所读数据

（低八位） 

CRC 校验

有效字节

（低八位） 

CRC 校验

有效字节

（高八位） 

01 03 04 79 0A 00 E1 03 25 

06H 功能码报文帧结构说明： 

请求帧格式：（表格中的数据都为十六进制数） 

从机地址 功能码 写入寄存器起

始地址高八位 

写入寄存器起

始地址低八位 

写入数据值高

八位 

写入数据值低

八位 

CRC 校验有效

字节(低八位) 

CRC 校验有效

字节(高八位) 

01 06 03 04 00 64 C9 A4 
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响应帧格式：（表格中的数据都为十六进制数） 

从机地址 功能码 写入寄存器起

始地址高八位 

写入寄存器起

始地址低八位 

写入数据值高

八位 

写入数据值低

八位 

CRC 校验有效

字节(低八位) 

CRC 校验有效

字节(高八位) 

01 06 03 04 00 64 C9 A4 

10H 功能码报文帧结构说明： 

请求帧格式：（表格中的数据都为十六进制数） 

从机地

址 

功能码 写入寄

存器起

始地址

高八位 

写入寄

存器起

始地址

低八位 

写入寄

存器数

量高八

位 

写入寄

存器数

量低八

位 

写入数

据总字

节数 

第一个

写入值

高八位 

第一个

写入值

低八位 

第二个

写入值

高八位 

第二个

写入值

低八位 

CRC

校验

有效

字节

(低八

位) 

CRC

校验

有效

字节

(高八

位) 

01 10 08 06 00 02 04 27 10 00 00 1F 34 

 

响应帧格式：（表格中的数据都为十六进制数） 

从机地址 功能码 写入寄存器起

始地址高八位 

写入寄存器起

始地址低八位 

寄存器数量高

八位 

寄存器数量第

八位 

CRC 校验有效

字节(低八位) 

CRC 校验有效

字节(高八位) 

01 10 08 06 00 02 A3 A9 

 

3.1.2 参数通讯地址转换规则 

X 系列驱动器参数格式为十进制(组号)XX+(组内偏移)XX 类型，故地址转换规则如下所述： 

首先将组号 XX 从十进制转换为十六进制，再将组内偏移 XX 从十进制转换为十六进制，十六进制的组号+组内偏移地址即为对应

参数的 MODBUS 地址。。 

例：P08.11 转换为 MODBUS 地址即将 08(十进制)转换为 08(十六进制)，11(十进制)转换为 0B(十六进制)，故 P08.11 对应的十六

进制 MODBUS 地址为 080BH。 

注：  （1）在没有加密的情况下，所有可读写参数均可进行读写； 
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 （2）部分参数在驱动器运行时不可改写，此时通信输入改写命令时返回错误。  

（3）32 位功能码必须一次读写高低 16 位，不能只读写高或低 16 位，即只能用 03H 命令读 32 位，用 10H 命令写 32 位。 

（4）用户密码参数只支持写入，读时一律返回 0，并且密码类参数用通信输入时， 即用 06H 或 10H 命令输入时，并不改变密码

值本身，只是输入密码，修改密码只能用键盘操作。 

（5） 通信写入参数时，一般是只改写内存中的值，不写入 EEPROM ，如改写的参数需要 写入 EEPROM （掉电之后能保持） 则

将对应参数的通讯地址与 E000H 求和即为对应参数的 EEPROM 通讯地址，如：P08.11 对应 MODBUS 地址为 080BH，转换为 EEPROM

通讯地址则为 080BH+E000H=E80BH。 

EEPROM 不可频繁进行读写操作，非必要请勿频繁读写 EEPROM。 

3.1.3 写入参数说明 

（1） 写入单个寄存器 

单个寄存器数据长度为 16 位，由 3.1.1 章节可知，写入单个寄存器的 MODBUS 功能码为 06H，下面以写入点动速度参数 P03.04

为例： 

发送报文：01 06 03 04 00 64 C9 A4    此指令含义为将点动速度参数 P03.04（对应 MODBUS 地址 0304H）设置为 100 RPM 

返回报文：01 06 03 04 00 64 C9 A4 

（2） 写入多个寄存器 

单个寄存器数据长度为 16 位，多个寄存器长度为 16×寄存器个数，X 系列驱动器中多个寄存器多为 32 位数据，由 3.1.1 章节可

知，写入多个寄存器的 MODBUS 功能码为 10H，下面以写入内部多段位置第一段位置参数 P08.06 为例： 

发送报文：01 10 08 06 00 02 04 27 10 00 00 1F 34     此指令含义为将第一段位移量参数 P08.06（对应 MODBUS 地址 0806H）设

置为 10000 

返回报文：01 10 08 06 00 02 A3 A9 

3.1.4 读取参数说明 

由 3.1.1 章节可知，读取单个寄存器和多个寄存器的功能码都为 03H，下面分别以读取速度反馈(P21.01，16 位)和位置反馈

(P21.07，32 位)为例： 

（1） 读取单个寄存器： 

发送报文：01 03 15 01 00 01 D1 C6    此指令含义为读取速度反馈参数 P21.01（对应 MODBUS 地址 1501H）的值 

返回报文：01 03 02 00 00 B8 44           此指令含义为读取速度反馈参数 P21.01（对应 MODBUS 地址 1501H）的值为 0 

（2） 读取多个寄存器： 

发送报文：01 03 15 07 00 02 71 C6     此指令含义为读取位置反馈 P21.07（对应 MODBUS 地址 1507H）开始的两个寄存器的值 
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返回报文：01 03 04 79 09 00 E1 F3 25   此指令含义为读取位置反馈 P21.07（对应 MODBUS 地址 1507H）开始的两个寄存器的值

为 79 09 00 E1， 

03H 功能码报文帧结构说明： 

响应帧格式：（表格中的数据都为十六进制数） 

从机地址 功能码 数据字节数 所读数据

（E908 高

八位） 

所读数据

（E908 低

八位） 

所读数据

（E909 高

八位） 

所读数据

（E909 低

八位） 

CRC 校验

有效字节

（低八位） 

CRC 校验

有效字节

（高八位） 

01 03 04 79 09 00 E1 F3 25 

根据以上帧格式，数据位 79 09 00 E1 转化成十进制数值需进行高低字进行互换后，再进行转化，79 09 00 E1 → 00 E1 79 09（对

应十进制数值 14776585） 
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4. 通讯控制 DI 功能、读取 DO 功能 

4.1 通讯控制 DI 功能 

4.1.1 通讯控制 DI 功能使用说明 

X 系列驱动器除物理 DI 端口之外，还可以使用通信直接控制 实现 DI 功能表所述的全部 DI 功能。 

要使用通信控制 DI 功能，分为三步：  

第一步： 检查表 4-1 所列参数是否配置了将用通信控制的 DI 功能，有就对应取消。  

第二步：启用通信控制 DI 功能，表 4-2 列出的参数表示用于启用通信控制 DI 功能。 

第三步：通信往指定地址发送 DI 功能状态值，表 4-3 列出了通信写入 DI 功能状态值的地址。  

表 4-1 DI 端口功能配置参数 

表 4-2 启用通信控制 DI 功能参数 
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表 4-3 通信写入 DI 功能状态值的地址一览  

 

下表 4-4 为启用通信控制 DI 功能参数和通信写入 DI 功能状态值的地址对应说明： 

虚拟输入信号启用 参数 虚拟输入信号开关 参数 

S_ON(伺服使能) P09.05 的 bit1 S_ON(伺服使能) 3607H 的 bit1 

ERR_RST(报警复位信号(沿有

效功能)) 

P09.05 的 bit2 ERR_RST(报警复位信号(沿有

效功能)) 

3607H 的 bit2 

GAIN_SEL(比例动作切换/ 

增益切换) 

P09.05 的 bit3 GAIN_SEL(比例动作切换/ 

增益切换) 

3607H 的 bit3 

CMD_SEL(主 辅 运 行 指 令 切

换) 

P09.05 的 bit4 CMD_SEL(主 辅 运 行 指 令 切

换) 

3607H 的 bit4 

PERR_CLR(脉冲偏差清除) P09.05 的 bit5 PERR_CLR(脉冲偏差清除) 3607H 的 bit5 

MI_SEL1(切换 16 段运行指令) P09.05 的 bit6 MI_SEL1(切换 16 段运行指令) 3607H 的 bit6 

MI_SEL2(切换 16 段运行指令) P09.05 的 bit7 MI_SEL2(切换 16 段运行指令) 3607H 的 bit7 

MI_SEL3(切换 16 段运行指令) P09.05 的 bit8 MI_SEL3(切换 16 段运行指令) 3607H 的 bit8 
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MI_SEL4(切换 16 段运行指令) P09.05 的 bit9 MI_SEL4(切换 16 段运行指令) 3607H 的 bit9 

MODE_SEL(模式切换选择) P09.05 的 bit10 MODE_SEL(模式切换选择) 3607H 的 bit10 

ZERO_SPD(零速钳位功能) P09.05 的 bit11 ZERO_SPD(零速钳位功能) 3607H 的 bit11 

INHIBIT(脉冲禁止) P09.05 的 bit12 INHIBIT(脉冲禁止) 3607H 的 bit12 

P_OT(正向超程) P09.05 的 bit13 P_OT(正向超程) 3607H 的 bit13 

N_OT(负向超程) P09.05 的 bit14 N_OT(负向超程) 3607H 的 bit14 

P_CL(正转外部转矩限制) P09.05 的 bit15 P_CL(正转外部转矩限制) 3607H 的 bit15 

N_CL(反转外部转矩限制) P09.06 的 bit0 N_CL(反转外部转矩限制) 3608H 的 bit0 

P_JOG(正向点动) P09.06 的 bit1 P_JOG(正向点动) 3608H 的 bit1 

N_JOG(负向点动) P09.06 的 bit2 N_JOG(负向点动) 3608H 的 bit2 

GEAR_SEL1(电子齿轮选择) P09.06 的 bit3 GEAR_SEL1(电子齿轮选择) 3608H 的 bit3 

GEAR_SEL2(电子齿轮选择) P09.06 的 bit4 GEAR_SEL2(电子齿轮选择) 3608H 的 bit4 

POS_DIR(位置指令反向) P09.06 的 bit5 POS_DIR(位置指令反向) 3608H 的 bit5 

SPD_DIR(速度指令反向) P09.06 的 bit6 SPD_DIR(速度指令反向) 3608H 的 bit6 

TOQ_DIR(转矩指令反向) P09.06 的 bit7 TOQ_DIR(转矩指令反向) 3608H 的 bit7 

PSEC_EN(内部多段位置使能

信号) 

P09.06 的 bit8 PSEC_EN(内部多段位置使能

信号) 

3608H 的 bit8 

INTP_ULK(解 除 抢 断 定 位 锁

定) 

P09.06 的 bit9 INTP_ULK(解 除 抢 断 定 位 锁

定) 

3608H 的 bit9 

INTP_OFF(禁 止 执 行 抢 断 定

位) 

P09.06 的 bit10 INTP_OFF(禁 止 执 行 抢 断 定

位) 

3608H 的 bit10 

HOME_IN(原点位置信号) P09.06 的 bit11 HOME_IN(原点位置信号) 3608H 的 bit11 
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STHOME(启动原点回归流程) P09.06 的 bit12 STHOME(启动原点回归流程) 3608H 的 bit12 

ESTOP(紧急停机) P09.06 的 bit13 ESTOP(紧急停机) 3608H 的 bit13 

STEP(位置步进使能) P09.06 的 bit14 STEP(位置步进使能) 3608H 的 bit14 

FORCE_ERR(强制故障保护输

入) 

P09.06 的 bit15 FORCE_ERR(强制故障保护输

入) 

3608H 的 bit15 

INTP_TRIG(抢 断 定 位 执行 触

发 信号) 

P09.07 的 bit0 INTP_TRIG(抢断定位执行触

发 信号) 

3609H 的 bit0 

INPOSHALT(暂停生成内部位

置 指令) 

P09.07 的 bit1 INPOSHALT(暂停生成内部位

置 指令) 

3609H 的 bit1 

ANALOG_OFF(禁止模拟量输

入) 

P09.07 的 bit2 ANALOG_OFF(禁止模拟量输

入) 

3609H 的 bit2 

ENC_SEN(SEN 使能绝对位置 

数据发送) 

P09.07 的 bit3 ENC_SEN(SEN 使能绝对位置 

数据发送) 

3609H 的 bit3 

DI 功能 38-63 暂未定义 P09.07 的 bit4-bit15 无相关

DI 功能，P09.08 的 bit0-bit15

无相关 DI 功能 

DI 功能 38-63 暂未定义 3609H 的 bit4-bit15 无相关 DI

功能，360AH 的 bit0-bit15 无

相关 DI 功能 

表 4-4 启用通信控制 DI 功能参数和通信写入 DI 功能状态值的地址对应 

注：具体 DI 功能定义表请查看附录 1. 

4.1.2 通讯控制 DI 功能使用举例 

使用虚拟 DI 功能时，首先确认 P04.01-P04.09 是否启用对应的 DI 功能，如有设置需取消即将对应的参数配置为其他 DI 功能或设

置为 0，下面以通讯控制 DI 功能--S_ON(伺服使能)功能为例： 

1、取消物理 DI 功能配置，将 P04.01 的数值改为 0； 

2、启用伺服使能功能：将 P09.05 的值设为 2H； 

参考表 4-2，参数 P 0 9 . 0 5 的二进制 BI T1 位设置为 1 用于启用 D I 功能 1，因此这里 将 P09.05 设置为 2H（十六进制数）。 

将寄存器 0905H 的 bit1 置为 1 启用虚拟 DI 功能 S_ON（伺服使能） 
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发送报文：01 06 09 05 00 02 1B 96     此指令含义为寄存器 0905H 的 Bit1 置 1 

返回报文：01 06 09 05 00 02 1B 96 

注：也可直接通过面板或调试软件设置 P09.05 为 2H 启用 S_ON(伺服使能)功能。 

3、通讯控制伺服使能：往地址 3607H 用通信写入 2H 就有效使虚拟 DI 功能 S_ON（伺服使能）有效，写入 0H 则无效； 

参考表 4-3，地址 3607H 的写入值的 BIT1 位对应 DI 功能 1，使 DI 功能 1 有效就写入 2H， 使它无效就写入 0H。要求连续不  

断写入，间隔时间不超过 5 秒（出厂设定，间隔时间可以修改，见参数 P09.11）。 

通讯上使能： 

发送报文：01 06 36 07 00 02 B6 42    此指令含义为往 MODBUS 通讯地址 3607H 的 Bit1 写 1 

返回报文： 01 06 36 07 00 02 B6 42 

通讯取消使能： 

发送报文：01 06 36 07 00 00 37 83    此指令含义为往 MODBUS 通讯地址 3607H 的 Bit1 写 0 

返回报文：01 06 36 07 00 00 37 83 
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4.2 通讯读取 DO 功能 

4.2.1 通讯读取 DO 功能使用说明 

可以通过通讯读取伺服 DO 功能来判断伺服的各种状态。 

要使用通信读取 DO 功能，分为三步：  

第一步： 检查表 4-5 所列参数是否配置了将用通信控制的 DO 功能，有就对应取消。  

第二步：启用通信控制 DO 功能，表 4-6 列出的参数表示用于启用通信控制 DO 功能。 

第三步：通信往指定地址读取 DO 功能状态值，表 4-7 列出了通信读取 DO 功能状态值的地址。 

参数编码 参数说明 参数配置值说明 

P04.21 DO1 端子功能选择 

附录 2 DO 功能定义表数值 1~22 

P04.22 DO2 端子功能选择 

P04.23 DO3 端子功能选择 

P04.24 DO4 端子功能选择 

P04.25 DO5 端子功能选择 

P04.26 DO6 端子功能选择 

P04.27 DO7 端子功能选择 

P04.28 DO8 端子功能选择 

P04.29 DO9 端子功能选择 

表 4-5  DO 端口功能配置参数 
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表 4-6 启用通信控制 DO 功能参数 

表 4-7 通信读取 DO 功能状态值的地址一览 

 

下表 4-8 为启用通信读取 DO 功能参数和通信读取 DO 功能状态值的地址对应说明： 

参数 虚拟输出信号启用 参数 虚拟输出信号状态 

P09.09 的 bit1 S_RDY(伺服准备好) 3688H 的 bit1 S_RDY(伺服准备好) 

P09.09 的 bit2 S_ERR(故障输出信号) 3688H 的 bit2 S_ERR(故障输出信号) 

P09.09 的 bit3 S_WARN(警告输出信号) 3688H 的 bit3 S_WARN(警告输出信号) 

P09.09 的 bit4 TGON(电机旋转输出信号) 3688H 的 bit4 TGON(电机旋转输出信号) 

P09.09 的 bit5 V_ZERO(零速信号) 3688H 的 bit5 V_ZERO(零速信号) 

P09.09 的 bit6 V_CMP(速度一致) 3688H 的 bit6 V_CMP(速度一致) 

P09.09 的 bit7 COIN(位置完成) 3688H 的 bit7 COIN(位置完成) 
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P09.09 的 bit8 NEAR(定位接近信号) 3688H 的 bit8 NEAR(定位接近信号) 

P09.09 的 bit9 T_LT(转矩限制信号) 3688H 的 bit9 T_LT(转矩限制信号) 

P09.09 的 bit10 V_LT(转速限制信号) 3688H 的 bit10 V_LT(转速限制信号) 

P09.09 的 bit11 BKOFF(抱闸解除信号输出) 3688H 的 bit11 BKOFF(抱闸解除信号输出) 

P09.09 的 bit12 T_ARR(转矩到达指定范围) 3688H 的 bit12 T_ARR(转矩到达指定范围) 

P09.09 的 bit13 V_ARR(速度反馈到达指定范

围) 

3688H 的 bit13 V_ARR(速度反馈到达指定范

围) 

P09.09 的 bit14 INTP_DONE(抢断定位完成) 3688H 的 bit14 INTP_DONE(抢断定位完成) 

P09.09 的 bit15 DB_OUT(动态制动输出) 3688H 的 bit15 DB_OUT(动态制动输出) 

P09.10 的 bit0 HOME(原点回归完成) 3689H 的 bit0 HOME(原点回归完成) 

P09.10 的 bit1 INTP_WORK(抢 断 定 位 正 在

执行) 

3689H 的 bit1 INTP_WORK(抢 断 定 位 正 在

执行) 

P09.10 的 bit2 PCOM1(1 号位置比较触发信

号) 

3689H 的 bit2 PCOM1(1 号位置比较触发信

号) 

P09.10 的 bit3 PCOM2(2 号位置比较触发信

号) 

3689H 的 bit3 PCOM2(2 号位置比较触发信

号) 

P09.10 的 bit4 PCOM3(3 号位置比较触发信

号) 

3689H 的 bit4 PCOM3(3 号位置比较触发信

号) 

P09.10 的 bit5 PCOM4(4 号位置比较触发信

号) 

3689H 的 bit5 PCOM4(4 号位置比较触发信

号) 

表 4-8  启用通信读取 DO 功能参数和通信读取 DO 功能状态值的地址对应 

注：具体 DO 输出功能定义表请查看附录 2. 

4.2.2 通讯读取 DO 功能使用举例 

使用虚拟 DO 功能时，首先确认 P04.21-P04.29 是否启用对应的 DO 功能，如有设置需取消，将对应的参数配置为其他 DO 功能或
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设置为 0，以读取 S_RDY 伺服准备好信号为例： 

1、向伺服参数 P09.09（对应 MODBUS 地址 0909H）内写入 0002H 启用 S_RDY（伺服准备好）信号 

发送报文：01 06 09 09 00 02 DB 95     此指令含义为将参数 P09.09（对应 MODBUS 通讯地址 0909H）的 bit1 置为 1，即将

S_RDY(伺服准备好)设置为虚拟 DO 信号 

返回报文：01 06 09 09 00 02 DB 95 

注：可以面板或者调试软件设置 P09.09 为 0002H 启用 S_RDY(伺服准备好)信号，或通过向 0909H 寄存器写 0002H 启用该功能 

2、发送报文读取 MODBUS 地址 3688H 的对应 DO 输出状态。 

发送报文：01 03 36 88 00 01 0B A8    此指令含义为读取以 MODBUS 通讯地址 3688H 为起始地址的一个寄存器的状态 

返回报文：01 03 02 00 02 39 85   此指令含义为返回的 MODBUS 通讯地址 3688H 内的值 

注：数据位 0002H 转换为二进制为 0000 0010，可以看到寄存器 3688H 内的 bit1 为 1，即伺服准备好信号有输出。 

5. 通讯读取物理 DIDO 端口状态 

5.1 通讯读取物理 DI 端口状态 

使用物理 DI 功能时可通过查看参数 P21.21 的状态获取对应 DI 点的状态。 

面板读取 DI 端口状态： 

默认为数码管上半段为无信号输入，下半段为有信号输入。 
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通讯读取 DI 端口状态： 

P21.21 数值从右向左分别对应 DI1-DI9，DI 引脚无信号输入时状态为 1，有信号输入时状态为 0. 

发送报文：01 03 15 15 00 01 91 C2     此指令含义为读取参数 P21.21（对应 MODBUS 地址 1515H）的值 

返回报文：01 03 02 01 FF F9 94           此指令含义为 MODBUS 地址 1515H 内的值为 01 FFH 

注：将 01FFH 转换为二进制为 0000 0001 1111 1111，可以看到寄存器 1515H 内的 DI1-DI9 都为 1，与伺服调试软件监视 P21.21

的状态一致。 

 

5.2 通讯读取物理 DO 端口状态 

使用物理 DO 功能时可以通过读取参数 P21.23 的状态获取对应 DO 点的状态。 

面板读取 DO 端口状态： 

默认为数码管上半段为无信号输出，下半段为有信号输出。 

 

通讯读取 DO 端口状态： 

P21.23 数值从右向左分别对应 DO1-DO9，DO 引脚无信号输出时状态为 1，有信号输出时状态为 0. 
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发送报文：01 03 15 17 00 01 30 02    此指令含义为读取参数 P21.23（对应 MODBUS 地址 1517H）的值 

返回报文：01 03 02 01 F2 38 51          此指令含义为 MODBUS 地址 1517H 内的值为 01 F2 

注：将 01F2H 转换为二进制为 0000 0001 1111 0010，与伺服调试软件监视 P21.23 的状态一致。 

 

 

 

 

6. 通讯控制点动 

6.1 通讯控制点动说明 

可以通过通讯控制 DI 功能—正向点动、负向点动实现控制电机的正反点动。 

6.1.1 通讯参数设置 

MODBUS 通讯参数配置如上 2.2 章节所述。 

6.1.2 设置点动速度、点动加减速时间 

通讯设置点动速度（伺服参数 P03.04）： 

发送报文：01 06 03 04 00 64 C9 A4    此指令含义为将点动速度设置为 100 RPM 

返回报文：01 06 03 04 00 64 C9 A4 

注：0304H 为点动速度寄存器对应参数 P03.04，单位为 RPM。 

设置点动加速时间（伺服参数 P03.14）： 

发送报文：01 06 03 0E 00 0A 68 4A    此指令含义为将点动加速时间设置为 10MS 

返回报文：01 06 03 0E 00 0A 68 4A 

设置点动减速时间（伺服参数 P03.15）： 

发送报文：01 06 03 0F 00 0A 39 8A    此指令含义为将点动加速时间设置为 10MS 

返回报文：01 06 03 0F 00 0A 39 8A 

注：030EH/030FH 为点动加减速寄存器对应参数 P03.14/P03.15，单位为 MS。 

6.1.3 控制正转、反转和停止 
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（1） 伺服使能说明 

使用 DI 功能控制电机点动前需要对伺服进行上使能，可以通过外部 DI 端子上下使能（使能接线可查看对应手册接线说明）或者

通讯控制使能，如使用通讯控制使能功能请查看手册 4.1.2 章节。 

（2） 通讯控制启用正向/负向点动 DI功能 

关于通讯启用 DI 功能的具体使用可查看 4.1 章节具体说明， 

往伺服参数 P09.06（对应 MODBUS 通讯地址 0906H）写入 000C(将 MODBUS 通讯地址 0906H 内的 bit2 和 bit3 设为 1）启用 DI

功能 18(正向点动)和 DI 功能 19(反向点动)。 

启用正向点动 DI 功能、负向点动 DI 功能： 

发送报文：01 06 09 06 00 0C 6A 52       

返回报文：01 06 09 06 00 0C 6A 52 

注：往 MODBUS 通讯地址 0906H 内写入 00 0C 启用正向/负向点动 DI 功能。  

（3） 通讯控制正反转点动 

关于通讯控制 DI 功能的具体使用可查看 4.1 章节具体说明， 

正向点动 DI 功能生效： 

发送报文：01 06 36 08 00 04 06 43    此指令含义为往 MODBUS 通讯地址 3608H 内写入 0004 启用 DI 功能 18(正向点动) 

返回报文：01 06 36 08 00 04 06 43 

负向点动 DI 功能生效： 

发送报文：01 06 36 08 00 08 06 46     此指令含义为往 MODBUS 通讯地址 3608H 内写入 0008 启用 DI 功能 19(反向点动) 

返回报文：01 06 36 08 00 08 06 46 

停止点动： 

发送报文：01 06 36 08 00 00 07 80    此指令含义为将 3608H 对应的 bit 位置为 0，驱动器将按照 P03.15 设置的减速时间停止。 

返回报文：01 06 36 08 00 00 07 80 

注：向寄存器 3608H 内写入对应的值使 DI 功能生效，单条报文生效时间通过 P09.11 设置，需要电机持续运行时需要在 P09.11

设置的时间内持续写入对应参数。 
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7. 通讯控制回原说明 

7.1 回原参数配置 

P08.88 设置原点回归启动方式： 

注：键盘启动回原和通信启动回原都是向 P20.12 内写 1 启动回原流程 

P08.89 设置原点回归模式： 
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P08.90 设置原点回归时限位和 Z 信号设定： 

P08.92 设置高速搜索原点的速度： 

P08.93 设置低速搜索原点的速度： 

P08.94 设置搜索原点时的加减速时间： 

P08.95 设置回原点过程时间限定值： 
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P07.08 第一位设置回原点过程时间的倍率： 

P08.96 设置原点坐标偏移： 

P08.98 设置机械位置原点偏移量： 

7.2 通讯启动回原 

7.2.1 使能 

使能可以通过设置外部 DI 端子使能或者通过 MODBUS 通讯控制使能。如需使用 MODBUS 通讯上下使能，可以查看手册 4.1.2 章

节。 

7.2.2 通讯启动回原说明 

本次配置 P08.88=3(通信启动)，P08.89=8(以当前位置为原点)，其余参数保持默认。 

启动原点回归 

发送报文：01 06 14 0C 00 01 8D F9   此指令含义为将 MODBUS 地址 140CH（对应伺服参数 P20.12）写入 1 启动原点回归流程 

返回报文：01 06 14 0C 00 01 8D F9 

注：向寄存器 140CH 内写 1 即将 P20.12 置为 1 启动回原流程，可查看手册 7.1 章节回原参数配置。 
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回原前： 

发送报文：01 03 15 07 00 02 71 C6    此指令含义为读取 MODBUS 地址 1507H（对应伺服参数 P21.07）当前位置值 

返回报文：01 03 04 BC 9F 00 42 6F BC   此指令含义为返回的 MODBUS 地址 1507H（对应伺服参数 P21.07）当前位置值 

注：此处返回报文中为驱动器实际位置 BC 9F 00 42，转换十进制为 4373663，与 P21.07 监视获取到的一致。 

回原后： 

发送报文：01 03 15 07 00 02 71 C6    此指令含义为读取寄存器 1507H 开始的两个寄存器内当前位置值 

返回报文：01 03 04 00 00 00 00 FA 33  此指令含义为返回的寄存器 1507H 开始的两个寄存器内当前位置值 

注：此处返回报文中 0000000F 为驱动器实际位置，转换十进制为 0，与 P21.07 监视获取到的一致。 
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8. 附录 

8.1 附录 1：数字输入(DI)功能定义表 
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 26 

驱动产品 

8.2 附录 2：数字输出(DO)功能定义表 
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