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1. 软硬件版本 

1.1 硬件 

伺服控制器：禾川 SV-X3EB010A-A2  版本：v1.38 （可通过 P21.50 查看当前使用 X3EB 总线型伺服版本） 

1.2 软件 

X 系列伺服调试软件：HCS-Studio  版本：V2.10 

调试软件下载地址：https://doc.hcfa.cn:10443/l/0nE1Kf  

调试软件驱动下载地址：https://doc.hcfa.cn:10443/l/MoEzDk  

2. 设备连接及使用 

2.1 设备连接 

本次实验使用的是 SV-X3EB010A-A2 伺服驱动器，请按照下图拓扑结构连接测试平台（若使用的是其他 X 系列产品，连接对应的

miniUSB 端口即可）。 

 

 

 

 

 

 

2.2 新建工程 

双击打开软件 HCS-Studio，点击【新建项目】。  

注意：【打开项目】和【保存】按钮暂无功能。如需伺服参数导入和导出也需要先新建项目在【参数】界面进行操作，具体导入

导出步骤见 2.3 节参数界面工具介绍。 

SV-X3EB010A-A2 

上位编程软件 

http://class.hcfa.cn/course/view.php?id=66
http://class.hcfa.cn/course/view.php?id=66
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伺服添加可选择【离线添加】或【在线添加】。 

2.2.1  离线添加 

使用【离线添加】不与实际伺服进行通讯连接，可选择对应型号伺服查看相关参数。 

点击【离线添加】按钮，选择离线添加伺服驱动器。 

 

选择对应伺服的系列，如本测试使用 SV-X3EB010A-A2，应选 X3E 系列伺服。（其他非标型号选择参考附录 1） 
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选择对应伺服的类型，如本测试使用 SV-X3EB010A-A2，应选 EB 类型。选择后【Select】显示【X3-EB】后点击【确定】按钮。 

注意：标准型和全功能型都选择标准型，如 X5EA 及 X5FA 系列都选择 EA。 

 

点击齿轮图标，选择【参数】，进入参数界面。 
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2.2.2  在线添加 

使用【在线添加】与实际伺服建立通讯，可对伺服参数进行读写、监控及示波器观测等。 

点击【在线添加】按钮，选择在线添加伺服驱动器。 

 

选择对应伺服的系列，如本测试使用 SV-X3EB010A-A2，应选 X3E 系列伺服。（其他非标型号选择参考附录 1） 
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选择对应伺服的类型，如本测试使用 SV-X3EB010A-A2，应选 EB 类型。选择后【Select】显示【X3-EB】后点击【确定】按钮。 

注意：标准型和全功能型都选择标准型，如 X5EA 及 X5FA 系列都选择 EA。 

 

调试软件在通讯正常时会自动识别串口号，识别到的串口号需和设备管理器中显示的进行核对，如不对应可点击箭头手动选择正

确的串口号。 
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与电脑的设备管理器中识别到的串口进行核对，正常名称及串口显示如下。 

注意：如显示不正确或识别不到串口需安装驱动，驱动安装步骤见附录 2。 

 

选择正确的串口号后，点击【测试连接】按钮。 
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点击【测试连接】后，右侧显示【站号：1  参数类型：0 COM6】，右上角显示【连接成功】，点击【设定】正进行通讯连接。 

 

点击齿轮图标，选择【参数】进入参数界面或其他界面进行软件使用。 
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3. 参数界面 

3.1 参数界面说明 

进入参数界面，可查看当前各参数的数值 

 

16 进制：点击【16 进制】按钮，可使用 16 进制格式写入参数值。设定后需要先点击【确定】按钮再点击【键入】按钮进行参数

写入。 
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打开：通过该按钮可打开备份的参数文件。点击【打开】，选择备份的 XML 类型的文件。 

保存：通过该按钮可备份伺服的参数，将伺服参数保存为 XML 类型的文件。 

读取所有：点击该按钮可读取伺服所有参数并更新值。注：参数界面数值不会实时更新 

读取勾选：点击该按钮可读取【选择修改】打勾的参数并更新值。 

写入勾选：点击该按钮可将【选择修改】打勾的参数进行写入。 

退出：点击该按钮可退出参数界面。进入【内核管理】界面前需要先退出参数界面。 

通过工具栏【00 基本设置】、【01 增益调整】、【01 振动抑制】等按钮选择不同【分类】的参数显示。 
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选择修改：点击【读取勾选】或【写入勾选】时，在【选择修改】列打勾的参数会进行读取或写入，其他参数不进行操作，如修

改参数后，参数会自动勾选【选择修改】。 

分类、编号：代表参数的具体地址，如 P00.01 参数，分类为 00，编号为 01. 

参数名称：描述该参数的含义。 

单位：描述该参数的单位，单位具体含义见附录 3。 

生效时间：【再次上电】的参数修改后驱动器需断电重启参数才会生效。【立即生效】的参数在对应【类别】状态下修改后参数

会立即生效。【N/A】的参数不生效，没有实际作用。 

类别：【运行设定】的参数在上使能和断使能时修改都可以生效。【停机设定】的参数必须在断使能状态下修改才会生效，否则

需要断电重启后才会生效。 

模式：PST 分别代表位置模式、速度模式和转矩模式，代表该参数在哪一种控制模式下生效。如模式显示 S 则该参数只在速度模

式下使用。 



                                                                                             

 11 

驱动产品 

产品 

 

3.2 参数导入 

点击【打开】按钮，在弹出的窗口中找到存放备份好的 XML 类型的参数文件的路径，选择参数文件点【打开】。 

 

导入参数文件后，和当前伺服参数值不一致的参数底色会标蓝并自动勾选【选择修改】。可按照需要选择对应的参数进行写入。 
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3.3 参数备份 

点击【保存】按钮可备份伺服的参数，将伺服参数保存为 XML 类型的文件。同型号的伺服可通过保存和打开进行参数快速拷贝。 

点击【保存】按钮后选择想要保存的路径，按照需要修改文件名称后点【保存】即可。 

 

4. 状态界面 

点击齿轮图标在弹出窗口中点击【状态】按钮进入状态监视界面。 
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在【添加监视状态项目】框中，点击下拉框选择需要添加的项目，如【DI 端口状态】，选择后点击【添加监视项目】按钮可将项

目添加到左侧【状态变量】框中。 

 

在【添加监视地址】框中可手动输入参数地址进行监控，如下图中为添加 P21.21 监视 DI 端口状态，对应参数大小选择是 16 位

参数还是 32 位参数（32 位参数在参数列表中会有备注），选择后点击【添加监视地址】按钮进行添加。 
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点击【自动监测】按钮开始监测状态变量，参数值会按照设定的采样周期进行实时更新。点击【停止记录】按钮进行停止监测。 

 

点击【手动监测】按钮可手动触发监测，点击一次状态变量值更新一次。 
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选中需要删除的状态变量后点击【删除项目】按钮可进行删除。点击【默认项目】按钮可将状态变量界面恢复默认添加的几个项

目。 

 

数字 DIDO 监视： 

有两种显示方式，一是显示为 10 进制的数字，如 DI 状态监视为 511，则需将 511 转换为 2 进制数值，bit0 对应 DI1，bit1 对应

DI1，以此类推。 
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二是显示为二进制数字，从右向左数依次代表 DI1 到 DI5。 

 

5. 示波器 

点击齿轮图标在弹出窗口中点击【示波器】按钮进入示波器监控界面。 
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在示波器界面可监视配置参数的波形图。 

 

【CH 通道】： 

点击下拉框选择四通道的数据范围，默认四通道都为 16 位数据。如果需要监视 32 位数据可下拉选择 CH:32----32----。 
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【位置采集】、【速度采集】： 

点击【位置采集】和【速度采集】可快速组态监视变量，【位置采集】配置了位置指令、位置反馈和位置偏差三个变量；【速度

采集】配置了外部速度指令、转矩反馈和内部速度指令三个变量；可提高配置效率。 

 

【60 对象】： 

点击【60 对象】可配置 6000 组参数进行波形监视。在弹出窗口中手动配置 6000 组对象的索引和子索引。【60 对象 1】对应参

数下拉框中的【对象 1】，【60 对象 2】对应参数下拉框中的【对象 2】。 

 

在变量下拉框选择【对象 1】和【对象 2】监视【60 对象】按钮中配置的 6000 组参数。 

 

【采样周期】： 

点击【采样周期】的上下箭头可调整采样点之间的时间间隔，也可直接在输入框中手动输入，默认采样点之间间隔为 2 个 125 微

秒。最小间隔是 1 个 125 微秒。 
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示波器采样范围为 1022 个采样点，采样点间隔越大采样时间越长。 

 

【比较】： 

点击【比较】按钮可弹出光标设置监控界面，方便进行数据比对。 

 

点击【比较】按钮后弹出以下光标比较窗口，窗口中勾选【值 1】后，会出现光标 1，按照需求将光标 1 放置在需要监视的位置，

比较框中会显示该光标所在位置监视的各通道参数值。鼠标在其他位置点击可更换光标位置。 

 

窗口中勾选【值 2】后，会出现光标 2，按照需求将光标 2 放置在需要监视的位置，比较框中会显示光标 1 及光标 2 所在位置监视

的各通道参数值，以及光标 1 和光标 2 之间框定的范围内的各通道变量的差值、最大值和最小值。方便进行数据分析。 

比较结束后，再次点击【比较】按钮可收起比较数据弹出窗口。 
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示波器最下侧可手动配置 4 通道参数变量内容。点击下拉框进行变量选择，勾选或取消勾选【显示】可设定示波器中是否显示该

通道变量；颜色框可选择该通道变量颜色；上下箭头可上下调整示波器中 0 水平线的位置；通过滑块可调整该通道 Y 坐标轴的间

隔大小。 

 

【保存】： 

点击【保存】按钮可将该曲线图保存为 CSV 格式文件，可发送给其他工程人员进行打开分析。 

【读取】： 

点击【读取】按钮可打开保存的 CSV 格式的曲线文件。 

【退出】： 

点击【退出】按钮可退出示波器界面。 
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【触发条件】： 

点击【触发条件】按钮进行示波器采样的触发条件的配置。 

示波器【触发条件】可选择 A 触发、B 触发、A 或 B 触发、A 和 B 同时满足触发。 

【预触发】可设置提前触发采样的时间，单位为采样周期的百分比。如设置 0 时，采样数据必须达到设置的水平后才可触发，设

置 50%时，会在达到触发水平时提前 1 个 125us（采样周期 2*125us 的 50%）触发采样。 

【触发对象】可设置为 4 通道变量值变化或 DIDO 信号。【触发条件】可选择沿触发或水平上下。选择水平上下触发时按照【触

发水平】设置的值触发，注意触发值为输入框*0.25 后的值。 

 

【获取结果】： 

点击【获取结果】按钮开始采样，达到触发条件后数据采样开始记录曲线图。 
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【初始化】： 

点击【初始化】按钮可初始化示波器设置。 

 

6. 试运行 

点击齿轮图标在弹出窗口中点击【试运行】按钮进入试运行界面。 

 

进入试运行界面可进行伺服电机试运行、惯量识别及初始角辨识操作。自动增益调整界面暂不可用。 



                                                                                             

 23 

驱动产品 

产品 

 

6.1 试运行 

注意：伺服试运行前需处于断使能状态，伺服上使能后无法进行试运行操作。 

点击【ON】按钮进入试运行状态，进入试运行状态时伺服不会上使能，在点击【正转】或【反转】按钮后电机动作过程中才会

上使能。 

点击【OFF】按钮退出试运行状态。 

 

进入试运行状态后，手动设定【试运转速度】和【加减速时间】配置试运行时的电机速度，默认速度为 300rpm，加减速时间为

300ms。 



                                                                                             

 24 

驱动产品 

产品 

 

输入框中设定正负限位，MIN（pulse）为负限位，需填负值；MAX（pulse）为正限位，需填正值。输入极限位置后点击输入框

下方的【设置负向极限位置】和【设置正转极限位置】按钮进行写入。 

设定的限位值不会影响实际运行时的位置范围，试运行时动作范围为正负三圈左右，试运行速度设定较大时运行距离也会适当增

大，现场需预留好足够的距离，以防撞机。 

写入后可点击【正转】或【反转】按钮进行伺服点动。 

 

点击【正转】按钮电机正向运行，【MOTOR（pulse）】显示电机位置，单位为电机分辨率。（如 17 位电机电机分辨率为

131072，电机正向转动一圈【MOTOR（pulse）】增大 131072。）运行中可点击【暂停】按钮让电机停止运行。 
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点击【正转】运行停止后，如果再次点击【正转】按钮，界面会显示【试运行请设定极限位置】，说明运行已走到极限位无法继

续前进，此时点击【反转】按钮可正常反转。 

 

6.2 惯量辨识 

点击【反转惯量辨识】和【正转惯量辨识】按钮可正向和反向惯量辨识，辨识到的数据会在伺服面板中进行显示，该界面的【识

别到的惯量比】和【写入惯量比】暂不可用。 
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6.3 初角度辨识 

点击【启动初角度辨识】按钮，可进行电机的初始角辨识。 

如电机重新安装过编码器或电机编码器端受到过轻微撞机，可能导致电机磁极位置发生变化，此时可使用该按钮重新进行初始角

辨识。初始角辨识后【电气角度】会停在 0°（360°）左右的位置。 

 

7. 伺服诊所 

点击齿轮图标在弹出窗口中点击【伺服诊所】按钮进入伺服状态监视界面。 
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点击【获取报警】按钮获取当前伺服的报警信息，报警解除状态下点击【清除报警】按钮进行报警清除。 

伺服诊所界面可显示当前报警的【报警内容】、【报警原因】及【处理方法】。可按照当前界面显示的处理方法和原因排查报警。 

 

 

 

8. 内核管理 

点击齿轮图标在弹出窗口中点击【内核管理】按钮进入 6000 组参数监视界面。 
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读取所有：点击该按钮可读取伺服所有 1000 组和 6000 组参数并更新值。内核管理界面参数不是实时更新的，每次查看时都需点

击该按钮读取所有参数并更新值。 

读取勾选：点击该按钮可读取【选择修改】打勾的参数并更新值。 

写入勾选：点击该按钮可将【选择修改】打勾的参数进行写入。 

退出：点击该按钮可退出参数界面。 

 

点击【1000 组对象】、【6000 组对象】或【所有对象】，切换参数界面的参数显示，可分别显示所有 1000 组参数、所有 6000

组参数或 1000 组和 6000 组参数一起显示。 
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其余修改步骤参考参数界面参数设定规则。 

 

9. 报警记录 

点击齿轮图标在弹出窗口中点击【报警记录】按钮进入伺服报警记录监视界面。 

 

点击【获取当前记录】按钮获取伺服报警历史记录。 
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No：报警序号，序号从小到大，0 代表当前报警，9 代表最早一次报警，报警记录最大 10 条。 

当前故障代码：显示报警的具体代码，具体报警代码含义见伺服用户手册。 

故障码时间戳：报警时间，单位 0.1S，时间从伺服初次上电开始计时，只在伺服上电时计时。 

故障转速：发生当前报警时伺服电机的转速大小，单位 rpm（转每分钟）。 

故障电流：发生当前报警时伺服驱动器的电流大小，单位 0.01A。 

故障电压：发生当前报警时伺服驱动器的母线电压大小，单位 0.1V。 

故障 DI 状态：发生当前报警时伺服驱动器的 DI 状态，数值为 10 进制，需转换为 2 进制后，从右向左分别代表 DI1 到 DI9 的状

态，0 代表有输入信号，1 代表无输入信号。 
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故障 DO 状态：发生当前报警时伺服驱动器的 DO 状态，数值为 10 进制，需转换为 2 进制后，从右向左分别代表 DO1 到 DO5 的

状态，0 代表有输出信号，1 代表无输出信号。 

 

10. 网络配置 

点击齿轮图标在弹出窗口中点击【网络配置】按钮进入 Profinet 型伺服的设备名、IP 等参数配置界面。 

【网络配置】界面仅适用于 Profinet 总线型伺服，标准型、Ethercat 型及 Canopen 型无需该界面配置。 

 

【配置网络】界面可修改 Profinet 总线型伺服的设备名以及 IP 地址，修改后点击【写入并激活】按钮，写入后需将伺服断电重启

新修改的设备名和 IP 地址才会生效。 

若在伺服侧存在 PN 站名无法修改的情况，可通过西门子软件进行设备名分配。 
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Profinet 总线型伺服的设备名和 IP 地址也可在西门子软件中进行分配，与调试软件相比更为方便，推荐使用西门子软件侧修改。 

 

11. 报文显示 

点击齿轮图标在弹出窗口中点击【报文显示】按钮进入 Profinet 报文监视界面。 

【报文显示】界面仅适用于 Profinet 总线型伺服，标准型、Ethercat 型及 Canopen 型无需该界面配置。 

 

以 X5ER 伺服为例，进入报文监视界面后，可监视【当前使用的报文】以及报文各 PZD 的状态。 
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12. 附录 1：非标伺服型号添加步骤 

点击【非标】按钮，在出现的 file 框的右侧点击【选择文件】按钮。 

 

点击【选择文件】后，找到路径【HCS-Studio>config>NS】,在该路径下选择对应的型号，然后点击【打开】按钮。如伺服电批

选择【X3EA_09 电批】。 

 

【file】框中显示对应选择的文件，点击确定按钮进行参数打开。其他操作和标准机型操作一致，可参考以上章节说明。 
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13. 附录 2：伺服调试软件驱动安装 

13.1 驱动安装注意事项 

1、安装驱动前，请确保电脑的防火墙和杀毒软件已完全关闭 

2、设备管理器中能识别到串口，但是串口名称不正确时可手动安装驱动，如设备管理器中识别不到串口，请先检查电脑自身的串口是

否正常。正常识别到的串口如下： 

 

3、如设备管理器中识别到的串口显示感叹号，可双击进入查看具体报错信息。 

若报错没有数字签名，需手动先屏蔽电脑自身的数字签名检查后再进行通讯尝试。 

屏蔽数字签名步骤可查看驱动文件中的【驱动安装失败第一步】，如设置后无效可浏览器搜索下电脑 boot 屏蔽数字签名的方法。 

13.2 驱动安装 

13.2.1 直接安装驱动文件 

（1）直接安装驱动时请勿连接 USB 线，请勿连接设备； 

（2）打开驱动压缩文件解压后的文件夹，双击【VCP_Setup_x64】 
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（3）点击下一步进行驱动安装。 

 

 

（4）驱动安装完成。 
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13.2.2 设备管理器界面进行驱动更新 

（1）在【设备管理器】中【串口】下找到识别到的串口，选中后点击右键选择【更新驱动程序】 

 

（2）选择【浏览我的电脑以查找驱动程序】 
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（3）点击【浏览】按钮找到下载的驱动文件所在的文件夹，然后点击【下一步】。 

 

（4）安装驱动后显示驱动安装完成，或驱动已正常安装显示你的设备的最佳驱动程序已安装。 

 

13.2.3 驱动安装完成无报错，但是串口名称不对怎么处理？ 

如 驱 动 安 装 正 常 ， 串 口 无 报 错 ， 但 名 称 显 示 不 是 STMicroelectronics Virtual COM Port， 可 能 是 通 讯 线 自 带 驱 动 将

STMicroelectronics 厂商驱动覆盖了，可手动修改为 STMicroelectronics 厂商驱动，即可正常通讯。 

1）在【设备管理器】中【串口】下找到识别到的串口，选中后点击右键选择【更新驱动程序】 
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2）选择【浏览我的电脑以查找驱动程序】 

 

3）点击【让我从计算机上的可用驱动程序列表中选取】。 

 

4）取消勾选【显示兼容硬件】，在【厂商】下找到【STMicroelectronics.】,【型号】选择【STMicroelectronics Virtual COM 
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Port】然后点击【下一步】进行驱动更新。 

 

5）驱动更新成功后显示【Windows 已成功更新你的驱动程序】。 
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14. 附录 3：参数单位含义 

1：无具体单位，如控制模式、指令来源等； 

0.01 等：参数值需乘 0.01 后为参数实际值。 

1Unit/指令单位：程序中单位，脉冲型伺服与内部电子齿轮比（P00.08、P00.10 和 P00.12）有关，如 P00.08 设定 10000，

则电机转一圈为 10000。总线型伺服默认电子齿轮比为 1：1，程序中单位与编码器单位一致，17 位电机转一圈为 131072，23 位

电机转一圈为 8388608。 

1PPR：脉冲单位（与电子齿轮比有关，如 P00.08 设定 10000，则电机转一圈为 10000）。 

1W、1KW、1Ω、1S、1ms、1us、0.1/S、1Hz、1KHz、0.1%、1A、1V、1mV、1 分钟、1NM、1KG.cm²、1 对极、1mH、

1mV/rpm、1NM/A、1°、1℃：实际量程单位。 

1P/编码器单位：电机分辨率单位（17 位电机一圈为 131072,23 位电机一圈为 8388608）。 

1RPM：1 转每分钟。 
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