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1. 软硬件版本

1.1 硬件

伺服驱动器：禾川 HN-Y7EA040A-S （版本：3718）

1.2 软件

Y7S 系列伺服调试软件：HCServoWorks.V4420

串口调试助手

2. 硬件 DI 接线控制内部三段速度

2.1 硬件 DI 接线

（1）伺服使能信号接线说明

图 2-1伺服使能接线

【注】Y7EA-S 系列伺服可通过参数 Pn50A.1 = 7设置成上电使能，无需接线上使能。
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（2）控制伺服内部三段速及方向切换接线说明

图 2-2内部三段速切换 DI 及方向控制 DI

Y7EA-S系列伺服默认使用/P-CON 信号切换方向、/P-CL、/N-CL 信号切换速度；

【注】需要使用/SPD-D 信号切换方向、/SPD-A、/SPD-B 信号切换速度时需要把 Pn50A.0 设置成 1，然后通过 Pn50C

自行分配 DI 引脚即可。

图 2-3内部三段速相关 DI 设定
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2.2 参数设置

（1）控制模式选择

Pn000.1 = 3选择内部设定速度模式

图 2-4 内部设定速度控制模式选择表

（2）内部设定三段速度

图 2-5 内部设定速度控制模式选择表

（3）内部速度模式加减速设定
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图 2-6软起动参数设定表

（4）速度模式转矩限制

Y7S 支持内部转矩限制和外部转矩限制，本次测试使用内部转矩限制，内部转矩限制是通过参数对最大输出转

矩始终进行限制，设定单位为电机额定转矩百分比。 若设置过小，会引起加减速时转矩不足，内部转矩限制值默

认为电机最大转矩，若无此方面特殊需求，Pn402 和 Pn403 参数默认值即可，可不用设置。

参数设置如下：
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图 2-7 内部转矩限制参数设定表

【注】单位 1%为电机额定转矩的 1% 。

2.3 功能使用

（1）DI 切换旋转方向以及运行速度相关逻辑

图 2-8 Pn000.1 = 3， PN50A.0=0 时 /P-CON、 /P-CL、 /N-CL信号组合逻辑

图 2-9 Pn000.1 = 3，PN50A.0=1 时 /SPD-D、/SPD-A、/SPD-B 信号组合逻辑
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（2）使用示例

本次测试设置伺服上电使能，使用默认的/P-CON 信号切换方向、/P-CL、/N-CL 信号切换速度

内部三段速度设置如图所示

图 2-10内部三段速度设置

示例一：/P-CON 为 OFF、/P-CL 为 OFF、/N-CL 为 ON 时运行结果，正向并以 Pn301 的速度运行

图 2-11 示例一运行结果
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示例二：/P-CON 为 ON、/P-CL 为 ON、/N-CL 为 OFF 时运行结果，反向并以 Pn303 的速度运行

图 2-12 示例二运行结果

【注】使用伺服调试软件进行输入信号监视时，值为 0 时代表有信号输入，值为 1 时代表无信号输入。

3. 通过 MODBUS 使用虚拟 DI 控制内部三段速

3.1 伺服 MODBUS 通讯连接方式及参数设置

（1）RS485 接线和 MODBUS 站号及数据格式设置参考《Y7S系列伺服 MODBUSRTU 通讯使用说明》

（2）虚拟 DI 定义说明
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图 3-1 虚拟 DI 参数说明
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3.2 使用虚拟 DI 控制内部三段速度示例

（1）伺服参数设置

参数 值 含义

Pn000.1 3 控制方式设置为内部速度控制

Pn301 100 内部设定速度 1

Pn302 200 内部设定速度 2

Pn303 300 内部设定速度 3

Pn010 1 MODBUS 通讯站号

Pn604 3 MODBUS 通讯波特率设置为 19200

Pn5A0 113 虚拟 DI 功能启用（bit0、4、5、6）

（2）虚拟 DI 参数

参数 虚拟输入信号启用 参数 虚拟输入信号开关

Pn5A0.0 ServoOn（伺服使能） PnC10.0 ServoOn（伺服使能）

Pn5A0.4 SpdD 速度 D PnC10.4 SpdD 速度 D

Pn5A0.5 SpdA 速度 A PnC10.5 SpdA 速度 A

Pn5A0.6 SpdB 速度 B PnC10.6 SpdB 速度 B

【注 1】虚拟 DI 需要先通过 Pn50A 启用相关 DI 功能，之后通过 PnC10 控制 DI 功能是否有效。
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虚拟 DI 参数对应的 MODBUS 地址就是参数地址，例如 PnC10 对应的 MODBUS 地址就是 16#0C10

PnC10.0、PnC10.4、PnC10.5、PnC10.6 分别对应 16#0C10 的 bit0、bit4、bit5、bit6

【注 2】可先通过面板将 Pn50A 设置为 113，启用上述需要的 DI 功能，后通过 MODBUS 控制 PnC10 给 DI 信号

图 3-2 Pn50A 参数设置

（3）使用示例

图 3-3 DI 信号组合运行结果
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1 伺服使能：PnC10.0 = 1（16#1）（将地址 PnC10 的 bit0 置 1）

图 3-4伺服使能报文示例

2 控制电机以 200rpm 的速度（对应 PN302 内部设定速度 2）反转：PnC10 = 113（16#71）

（将地址 PnC10 的 bit0、bit4、bit5、bit6 置 1，对应伺服使能、/SPD-D、/SPD-A、/SPD-B 信号置 1）

图 3-5电机以 200rpm 的速度反转报文示例
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3 控制电机以 300rpm 的速度（对应 PN303 内部设定速度 3）正转：PnC10 =33（16#21）

（将地址 PnC10 的 bit0、bit5 置 1，bit4、bit6 置 0，对应使能、/SPD-A 置 1，/SPD-D、/SPD-B 置 0）

图 3-76 电机以 300rpm 的速度正转报文示例
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