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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：4416 版本

1.2 软件

 Y 系列伺服调试软件：HCServoWorks.V4420。

 串口调试助手

2. 设备连接及使用

2.1 接线

参照下图 2.1 通讯接口（CN6）引脚定义接线，CN6A 的 4 脚接 485+(A)，5 脚接 485-(B)

注意：请注意下图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。
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图 2.1通讯接口（CN6）引脚定义

推荐接线方式：手牵手连接结构

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。

2.2 参数设置

驱动器通讯相关参数设置：

①PN604 设置串口波特率；

②PN650.0 设置 Modbus 停止位；
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③PN650.1 设置 Modbus 校验位；

④PN010 设置 Modbus 从站号；

⑤数据位固定 8 位，不可修改；

注：3718 版本以下驱动器设置 PN650 不生效，通讯格式固定为 8 个数据位，1 个停止位，偶校验。

驱动器版本可通过 Y 系列伺服调试软件（HCServoWorks）的驱动器信息界面查看或通过驱动器面板 FN012 查看。

3. 通讯控制点动、转速、转矩说明

3.1 通讯控制点动说明
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3.1.1 参数设置

ModBus 通讯参数配置如上 2.2 章节所述。

3.1.2 控制模式切换

发送报文：01 06 20 00 10 02 0E 0B 此指令含义为将控制模式切换为点动模式

返回报文：01 06 20 00 10 02 0E 0B

注：2000H 为寄存器地址，向 2000H 内写入 1002H 切换为点动模式，向 2000H 内写入 0000H 切换为普通模式。

3.1.3 设置点动速度

发送报文：01 06 03 04 00 3C C8 5E 此指令含义为将点动速度设置为 60RPM

返回报文：01 06 03 04 00 3C C8 5E

注：0304H 为点动速度寄存器，单位为 RPM。

3.1.4 设置加速时间

发送报文：01 06 03 05 00 3C 99 9E 此指令含义为将加速时间设置为 60MS

返回报文：01 06 03 05 00 3C 99 9E

注：0305H 寄存器为加速时间寄存器，此处加速时间为电机速度从 0 到最大速度的加速时间，单位为 MS。

3.1.5 设置减速时间

发送报文：01 06 03 06 00 3C 69 9E 此指令含义为将减速时间设置为 60MS

返回报文：01 06 03 06 00 3C 69 9E

注：0306H 寄存器为减速时间寄存器，此处加速时间为电机速度从最大速度到 0 的加速时间，单位为 MS。

3.1.6 设置单条报文生效时间

发送报文：01 06 20 08 00 09 C3 CE 此指令含义为设置单条报文有效时间为 9S

返回报文：01 06 20 08 00 09 C3 CE

注：2008H 寄存器为报文有效时间寄存器，单条报文有效时间最短为 1S，单条报文有效时间最长为 10S。

3.1.7 伺服使能

发送报文：01 06 20 01 00 04 D2 09 此指令含义为控制驱动器进入使能状态

返回报文：01 06 20 01 00 04 D2 09

注 1：2001H 控制是否上使能，该报文写入一次给驱动器上使能，写入两次断开使能，不可以在使能状态下向 2000H 内直接写
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0 切换控制模式，否则会导致无法再次点动，需要断电重启后才可以正常使用。

注 2：使用通讯控制时不能使用上电自动使能或者外部 DI 控制使能。

3.1.8 控制正转、反转和停止

正转：

发送报文：01 06 20 01 00 02 52 0B 此指令含义为控制驱动器按照 3.1.3 设定的速度正转

返回报文：01 06 20 01 00 02 52 0B

反转：

发送报文：01 06 20 01 00 03 93 CB 此指令含义为控制驱动器按照 3.1.3 设定的速度反转

返回报文：01 06 20 01 00 03 93 CB

停止：

发送报文：01 06 20 01 00 00 D3 CA 此指令含义为控制驱动器按照 3.1.5 的减速时间减速停止

返回报文：01 06 20 01 00 00 D3 CA

注：由于第 5 步设置单条报文有效时间为 9S，故需要在 9S 内循环发送正转或反转指令否则驱动器运行 9S 后会自动停止运

行，如需在 9S 内停止运行，发送停止指令即可。

3.2 通讯控制速度说明

3.2.1 参数设置

ModBus 通讯参数配置如上 2.2 章节所述，另需配置参数如下：

①PN000.1=0（速度模式模拟量控制）
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②PN609.2 设为 1

③PN402 设置正转转矩限制，PN403 设置反转转矩限制

3.2.2 使能

可以通过设置 PN50A.1=7 上电自使能或者通过外部 DI 控制使能或者通过 Modbus 指令控制使能。本次使用 ModBus 指令控

制使能，具体操作请查看第 6.1.2 章节。

3.2.3 转速控制

正速度：



7

控制产品

发送报文：01 10 0C 01 00 02 04 03 E8 00 00 E7 13 此指令含义为设置驱动器以 100RPM 的速度正转

返回报文：01 10 0C 01 00 02 13 58

负速度：

发送报文：01 10 0C 01 00 02 04 FC 18 FF FF D6 84 此指令含义为设置驱动器以 100RPM 的速度反转

返回报文：01 10 0C 01 00 02 13 58

注 1：0C01H 为速度指令寄存器，该寄存器为 32 位且高低位相反，故需使用功能码 10，范围为-65000~65000，单位为

0.1RPM，设置 0C01H 为 1000 时速度为 100RPM。

注 2：正速度：十进制 1000 转换为十六进制为 03E8，故需向 0C01H 内写 03E80000H。

负速度：十进制-1000 转换为十六进制为 FC18FFFF，故需向 0C01H 内写 FC18FFFFH。

3.2.4 停止

可通过断开使能停止，具体操作流程请查看手册第 6.1.2 章节。

3.3 通讯控制转矩说明

3.3.1 参数设置

ModBus 通讯参数配置如上 2.2 章节所述，另需配置参数如下：
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PN000.1=2（转矩模式模拟量控制）

PN407 转矩模式下的速度限制

PN609=H0004（bit0-bit15 中 bit2 为 1）

3.3.2 使能

可以通过设置 PN50A.1=7 上电自使能或者通过外部 DI 控制使能或者通过 Modbus 指令控制使能。本次使用 ModBus 指令控
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制使能，具体操作请查看第 6.1.2 章节。

3.3.3 控制转矩

正转矩：

发送报文：01 06 0C 00 03 E8 8A 24 此指令含义为设置转矩为额定转矩的 10%

返回报文：01 06 0C 00 03 E8 8A 24

负转矩（-10%）：

发送报文：01 06 0C 00 FC 18 CB 90 此指令含义为设置转矩为额定转矩的-10%

返回报文：01 06 0C 00 FC 18 CB 90

注 1：0C00H 为转矩寄存器，范围为-10000~10000，单位为 0.01%，设置 0C00H 为 1000 时转矩为额定转矩的 10%。

注 2：正转矩：十进制 1000 转换为十六进制为 03E8，故需向 0C00H 内写 03E8H。

负转矩：十进制-1000 转换为十六进制为 FC18，故需向 0C00H 内写 FC18H。

3.3.4 停止

1、通过关断使能停止请查看手册第 6.1.2 章节。

2、设置转速为 0 停止

发送报文：01 06 04 07 00 00 39 3B 此指令含义为设置转速限制为 0RPM

返回报文：01 06 04 07 00 00 39 3B

4. 通讯控制回原说明

4.1 回原参数配置

PN6A0.0 原点偏移处理方法

PN6A0.2~PN6A0.3 回原模式设置
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PN6A1 高速搜索原点速度

PN6A2 低速搜索原点速度

PN6A3 搜索原点加减速时间

PN6A4 回原偏置

4.2 回原模式介绍
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以下描述中以 HSW表示原点位置传感器信号，以 NL表示负向限位信号，以 PL表示正向限位信号。ON 表示信号的有

效状态，OFF 表示信号的无效状态。OFF→ON 表示信号从无效状态到有效状态的跳变沿，ON→OFF 表示信号从有效状态到

无效状态的跳变沿。下面分别介绍各种原点模式运行轨迹和信号状态变化：
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4.3 通讯启动回原

4.3.1 使能

使能可以通过设置 PN50A.1=7 上电自使能或者通过外部 DI 控制使能或者通过 Modbus 指令控制使能。本次使用 ModBus 指

令控制使能，可以查看手册第 6.1 章

4.3.2 回原

启用启动原点搜索功能

发送报文：01 06 05 A1 00 20 D9 3C 此指令含义为将 PN5A1 的 bit5 置为 1 启用原点回归搜索功能

返回报文：01 06 05 A1 00 20 D9 3C

注：可以面板或者调试软件设置 PN5A1 为 0020H 启用原点搜索功能虚拟化，或通过向 05A1H 寄存器写 0020H 启用该功能。

启动原点回归

发送报文：01 06 0C 11 00 20 DB 47 此指令含义为将寄存器 0C11H 的 bit5 置 1 启动原点回归流程

返回报文：01 06 0C 11 00 20 DB 47

原点回归结束后关闭原点回归信号

发送报文：01 06 0C 11 00 00 DA 9F 此指令含义为将寄存器 0C11H 的 bit5 置 0 关闭原点回归流程
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返回报文：01 06 0C 11 00 00 DA 9F

读取用户位置反馈

回原前：

发送报文：01 03 E9 08 00 02 71 95 此指令含义为读取寄存器 E908H 内当前位置值

返回报文：01 03 04 30 0B 00 05 44 F2 此指令含义为返回的寄存器 E908 寄存器内当前位置值

注：此处返回报文中 0005300B 为驱动器实际位置，转换十进制为 339979，与 UN1F９监视获取到的一致。

注：此处返回报文中 0005300B 为驱动器实际位置，转换十进制为 339979，与 UN1F9 监视获取到的一致。

回原后：

发送报文：01 03 E9 08 00 02 71 95 此指令含义为读取寄存器 E908H 开始的两个寄存器内当前位置值

返回报文：01 03 04 00 7F 00 00 CB EB 此指令含义为返回的寄存器 E908 开始的两个寄存器内当前位置值

注：此处返回报文中 0000007F 为驱动器实际位置，转换十进制为 127，与 UN1F9 监视获取到的一致。

注：3718版本及以上可通过读取用户位置反馈寄存器 Un1F9获取当前伺服的绝对位置，开启绝对值系统后 Un1F9可以断电保持，

该参数的 ModBus 地址为 E908。

5. 通讯读写参数地址转换规则

5.1.1 ModBus 报文说明

功能码说明：（禁止使用 0x06 对 32 位参数进行写入操作）

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）

伺服轴地址 功能码 所读寄存器起 所读寄存器起 读取寄存器个 读取寄存器个 CRC 校验有 CRC 校验有
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始地址高八位 始地址低八位 数高八位 数低八位 效字节高八位 效字节低八位

01 03 E9 08 00 02 91 75

响应帧格式：（表格中的数据都为十六进制数）

伺服轴地址 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

（高八位）

CRC 校验

有效字节

（低八位）

01 03 04 00 7F 00 00 CB EB

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）

伺服轴地址 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(高八

位)

CRC 校验有

效字节(低八

位)

01 06 0C 10 00 01 4A 9F

响应帧格式：（表格中的数据都为十六进制数）

伺服轴地址 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(高八

位)

CRC 校验有

效字节(低八

位)

01 06 0C 10 00 01 4A 9F

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）

伺服轴

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

CRC

校验

有效

字节



15

控制产品

(高八

位)

(低八

位)

01 10 0C 01 00 02 04 03 E8 00 00 E7 13

响应帧格式：（表格中的数据都为十六进制数）

伺服轴地址 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

寄存器数量低

八位

CRC 校验有

效字节(高八

位)

CRC 校验有

效字节(低八

位)

01 10 0C 01 00 02 13 58

5.1.2 设置参数地址转换规则

参数范围为 0000H-0FFFH。进行 ModBus 地址转换为参数编号+下述偏置规则：

如需写入参数，可通过如下方式转换，如 PN5A1 进行地址转换则为 05A1H，该寄存器的定义为虚拟 DI 选择开关 2。

注：通信写入参数时，一般同时改写内存和 EEPROM 对应的值。如果需要只改写内存，不改写 EEPROM，可以把地址的高 4

位改为“1“。例如 Pn5A1 只改写内存时，通信地址是”15A1H“。

注：EEPROM 不可频繁进行读写操作，非必要请勿频繁读写 EEPROM。

5.1.3 监视参数地址转换规则

该区域为监视驱动器 的内部信息（运行状况／报警等状态／各种状态标志等）的区域，该寄存器的内容在驱动器运动过程中经常

发生变化。

如需读取驱动器位置反馈可读取 UN1F9 进行地址转换则为 E908，该参数开启绝对值系统后可断电保持。

寄存器地址参照下表：



16

控制产品



17

控制产品



18

控制产品

5.1.4 输入信号监视

通过 03 功能码，读取 E006H 地址数据。可以获得输入信号状态。

Bit 状态信号 逻辑

0 SI0（CN1-40） 0=Lo（关） 1=Hi（开）

1 SI1（CN1-41） 0=Lo（关） 1=Hi（开）

2 SI2（CN1-42） 0=Lo（关） 1=Hi（开）

3 SI3（CN1-43） 0=Lo（关） 1=Hi（开）

4 SI4（CN1-44） 0=Lo（关） 1=Hi（开）

5 SI5（CN1-45） 0=Lo（关） 1=Hi（开）
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6 SI6（CN1-46） 0=Lo（关） 1=Hi（开）

5.1.5 输出信号监视

通过 03 功能码，读取 E007H 地址数据。可以获得输出信号状态。

Bit 状态信号 逻辑

0 ALM（CN1-31，32） 0=Lo（关） 1=Hi（开）

1 SO1（CN1-25，26） 0=Lo（关） 1=Hi（开）

2 SO2（CN1-27，28） 0=Lo（关） 1=Hi（开）

3 SO3（CN1-29，30） 0=Lo（关） 1=Hi（开）

6. 通讯控制虚拟 DIDO

6.1 通讯控制虚拟 DI

6.1.1 虚拟 DI 相关参数

虚拟 DI 的相关参数：Pn5A0，PN5A1，Pn5A2，PN5A3，PNC10，PNC11。

使用虚拟 DI 输入时，首先将 Pn5A0-PN5A1 对应的信号使能开关使能，比如 Bit0 对应的是 ServoOn 信号，打开后输入信号

将会以 Modbus 通信为准(默认实体 IO 输入为准)，启用对应的虚拟 DI 功能后，向参数 PNC10-PNC11 内的对应 Bit 位置为 1 使

对应 DI 功能有效。Pn5A0，PN5A1，Pn5A2，PN5A3，PNC10，PNC11 参数说明见下表。

虚拟输入信号启用 参数 虚拟输入信号极

性

参数 虚拟输入信号开

关

参数

ServoOn（伺服使

能）

PN5A0.0 ServoOn（伺服

使能）极性选择

PN5A2.0 ServoOn（伺服

使能）

PNC10.0



20

控制产品

（0 高有效，1

低有效）

Pot 超程 PN5A0.1 Pot 超程极性选

择（0 高有效，

1 低有效）

PN5A2.1 Pot 超程 PNC10.1

Not 超程 PN5A0.2 Not 超程极性选

择（0 高有效，

1 低有效）

PN5A2.2 Not 超程 PNC10.2

AlmReset 警 报 复

位

PN5A0.3 AlmReset 警 报

复 位 极 性 选 择

（0 高有效，1

低有效）

PN5A2.3 AlmReset 警 报

复位

PNC10.3

SpdD 速度 D PN5A0.4 SpdD 速 度 D

极性选择（0 高

有 效 ， 1 低 有

效）

PN5A2.4 SpdD 速度 D PNC10.4

SpdA 速度 A PN5A0.5 SpdA 速 度 A

极性选择（0 高

有 效 ， 1 低 有

效）

PN5A2.5 SpdA 速度 A PNC10.5

SpdB 速度 B PN5A0.6 SpdB 速 度 B

极性选择（0 高

有 效 ， 1 低 有

效）

PN5A2.6 SpdB 速度 B PNC10.6

Zclamp 零钳位 PN5A0.7 Zclamp 零钳位

极性选择（0 高

有 效 ， 1 低 有

效）

PN5A2.7 Zclamp 零钳位 PNC10.7
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PoleDetect 极 性

检测

PN5A0.8 PoleDetect 极

性检测极性选择

（0 高有效，1

低有效）

PN5A2.8 PoleDetect 极

性检测

PNC10.8

Pcon 模式切换 PN5A0.9 Pcon 模式切换

极性选择（0 高

有 效 ， 1 低 有

效）

PN5A2.9 Pcon 模式切换 PNC10.9

Inhibit 指令脉冲输

入禁止

PN5A0.10 Inhibit 指 令 脉

冲输入禁止极性

选 择 （ 0 高 有

效，1 低有效）

PN5A2.10 Inhibit 指 令 脉

冲输入禁止

PNC10.10

GainSel 增益切换 PN5A0.11 GainSel 增益切

换极性选择（0

高有效，1 低有

效）

PN5A2.11 GainSel 增益切

换

PNC10.11

Csel 控制模式切换 PN5A0.12 Csel 控 制 模式

切 换 极 性 选 择

（0 高有效，1

低有效）

PN5A2.12 Csel 控 制 模式

切换

PNC10.12

Pcl 转矩限制 PN5A0.13 Pcl 转矩限制极

性选择（0 高有

效，1 低有效）

PN5A2.13 Pcl 转矩限制 PNC10.13

Ncl 转矩限制 PN5A0.14 Ncl 转矩限制极

性选择（0 高有

效，1 低有效）

PN5A2.14 Ncl 转矩限制 PNC10.14

Psel 指令脉冲输入

倍频切换

PN5A0.15 Psel 指 令 脉 冲

输入倍频切换极

性选择（0 高有

PN5A2.15 Psel 指 令 脉 冲

输入倍频切换

PNC10.15
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虚拟 DI 功能介绍：

效，1 低有效）

多 段 位 置 选 择 0

开关

PN5A1.0 多段位置选择 0

开 关 极 性 选 择

（0 高有效，1

低有效）

PN5A3.0 多段位置选择 0

开关

PNC11.0

多 段 位 置 选 择 1

开关

PN5A1.1 多段位置选择 1

开 关 极 性 选 择

（0 高有效，1

低有效）

PN5A3.1 多段位置选择 1

开关

PNC11.1

多 段 位 置 选 择 2

开关

PN5A1.2 多段位置选择 2

开 关 极 性 选 择

（0 高有效，1

低有效）

PN5A3.2 多段位置选择 2

开关

PNC11.2

多 段 位 置 选 择 3

开关

PN5A1.3 多段位置选择 3

开 关 极 性 选 择

（0 高有效，1

低有效）

PN5A3.3 多段位置选择 3

开关

PNC11.3

多段位置使能开关 PN5A1.4 多段位置使能开

关

PN5A3.4 多段位置使能开

关

PNC11.4

原点搜索开始信号

虚拟化开关

PN5A1.5 原点搜索开始信

号虚拟化开关极

性选择（0 高有

效，1 低有效）

PN5A3.5 原点搜索开始信

号虚拟化开关

PNC11.5

原点信号虚拟化开

关

PN5A1.6 原点信号虚拟化

开 关 极 性 选 择

（0 高有效，1

低有效）

PN5A3.6 原点信号虚拟化

开关

PNC11.6
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注 1：PN5A1.7~PN5A1.15（对应 PN5A3.7~PN5A3.15 以及 PNC11.7~PNC11.15）功能保留。

注 2：高电平有效含义为常开逻辑，导通时信号有效，不修改对应 DI 功能极性时默认为高电平有效。

6.1.2 虚拟 DI 使能说明：

1、向寄存器 05A0H 内写 0001H 启用虚拟 DI 功能 ServoOn（伺服使能）。

发送报文：01 06 05 A0 00 01 48 E4 此指令含义为寄存器 05A0H 的 Bit0 置 1

返回报文：01 06 05 A0 00 01 48 E4

2、向寄存器 05A2H 内写入 0000H 将使能信号设置为高电平有效。

发送报文：01 06 05 A2 00 00 28 E4 此指令含义为将寄存器 05A2H 的 bit0 位置为 0

返回报文：01 06 05 A2 00 00 28 E4

3、向寄存器 0C10H 内写 0001H，使虚拟 DI 功能 ServoOn（伺服使能）有效。

发送报文：01 06 0C 10 00 01 4A 9F 此指令含义为寄存器 0C10H 的 Bit0 置 1

返回报文： 01 06 0C 10 00 01 4A 9F

4、取消使能需要向寄存器 0C10H 的 Bit0 置为 0。

发送报文：01 06 0C 10 00 00 8B 5F 此指令含义为寄存器 0C10H 的 Bit0 置 0

返回报文：01 06 0C 10 00 00 8B 5F

6.2 通讯读取虚拟 DO

6.2.1 虚拟 DO 相关参数

可以通过对虚拟 DO 相关参数的读取来判断伺服的各种状态。虚拟 DO 相关参数 Pn5B2，PnC20。

通过虚拟 DO 功能读取驱动器状态时，可以通过 Pn5B2 设置对应 DO 信号的极性，若想要将虚拟 DO 的信号设置为低有效，

那就将 Pn5B2 中对应的信号位设置为 1。如果想要将虚拟 DO 的信号设置为高有效，那就把 Pn5B2 中对应 bit 位设置为 0。

设置对应 DO 功能极性后可以读取 PNC20 的 bit 位获取对应 DO 功能是否输出。Pn5B2，PnC20 参数说明见下表。

虚拟输出信号极性 参数 虚拟输出信号状态 参数

VCMP 速度一致极性选择（0 高有 Pn5B2.0 VCMP 速度一致 PNC20.0
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虚拟 DO 功能介绍：

注：PN5B2.12~PN5B2.15（对应 PNC20.11~PNC20.15）功能保留。

效，1 低有效）

TGON 旋转检出极性选择（0 高有

效，1 低有效）

Pn5B2.1 TGON 旋转检出 PNC20.1

SVREADY 伺服准备极性选择（0

高有效，1 低有效）

Pn5B2.2 SVREADY 伺服准备 PNC20.2

CLT 扭矩控制检出极性选择（0 高

有效，1 低有效）

Pn5B2.3 CLT 扭矩控制检出 PNC20.3

VLT 速度控制检出极性选择（0 高

有效，1 低有效）

Pn5B2.4 VLT 速度控制检出 PNC20.4

BRAKE 抱闸极性选择（0 高有

效，1 低有效）

Pn5B2.5 BRAKE 抱闸 PNC20.5

WARNING 警告极性选择（0 高有

效，1 低有效）

Pn5B2.6 WARNING 警告 PNC20.6

ALARM 报警极性选择（0 高有

效，1 低有效）

Pn5B2.7 ALARM 报警 PNC20.7

COIN 定位完成极性选择（0 高有

效，1 低有效）

Pn5B2.8 COIN 定位完成 PNC20.8

NEAR 定位接近极性选择（0 高有

效，1 低有效）

Pn5B2.9 NEAR 定位接近 PNC20.9

CPHASE（相当于 z 脉冲信号）极

性选择（0 高有效，1 低有效）

Pn5B2.10 CPHASE（相当于 z 脉

冲信号）

PNC20.10

PSELA 指令脉冲输入倍频切换响应

极性选择（0 高有效，1 低有效）

Pn5B2.11 PSELA 指令脉冲输入

倍频切换响应

PNC20.11
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6.2.1 虚拟 DO 使用说明

1、向寄存器 05B2H 内写入对应的值设置对应 DO 信号的极性。

发送报文：01 06 05 B2 00 01 E8 E1 此指令含义为将 PN5B2 的 bit0 置为 1，即将 VCMP 速度一致设置为低有效

返回报文：01 06 05 B2 00 01 E8 E1

2、发送报文读取寄存器 0C20H 的对应 DO 输出状态。

发送报文：01 03 0C 20 00 01 86 90 此指令含义为将 PN5B2 的 bit0 置为 1，即将 VCMP 速度一致设置为低有效

返回报文：01 03 02 03 25 79 6F 此指令含义为返回的寄存器 0C20H 内的值，将十六进制的 0325 转换为二进制为

001100100101，由于在第一步已设置 bit0 为低有效且返回的 0C20H 内的 bit0 为 1，故说明此时驱动器没有到达速度一

直的状态。
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