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1.参数设置
硬件连接好后,需要根据驱动器所连接的马达和控制要求设置必要的参数.可通过上位机(PLC,运动控制

板卡等)或专用软件”EEDCSTUDIO”进行设置.专用软件可从我司爱维获取.

1.1 通过” EEDC_Studio”软件设置注：参数设置后需下载到驱动器

1.1.1 准备连接线

序号 名称 图示 备注

1 安装有 EEDC_Studio 的电脑

可找 Ever 提供

2 USB 转 Type-C 连接线 Type-C 驱动可找爱维提供

打开软件 EEDCSTUDIO,选择正确的 COM口

点击”连接”按钮,正确连接将会提示”是否从驱动器上传参数”字样.

在软件上设置必要的参数并下载到驱动器（先下载后保存）

第一次写参数需先上传驱动器内部参数（会有一些默认值，避免把打开软件的参数下载进去）
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1.1.2 马达参数设置:

每个马达的控制都需设置电流与细分(每转脉冲数).根据控制需要,马达转动方向、数字信号(传感器)极性

等也有可能需要设置,对于闭环控制,在软件上可以直接选择马达型号,如需要调整增益时再对相关参数

进行调整.

例如,电机 EW23-350-E1000 设置如下：

选择好后,软件将自动匹配马达相关参数.

以下图示为电机 EW17-420-E1000 参数
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1.1.3 每转脉冲数设置（细分）:

例如设置 4000p/r,(默认设置=4000,使用默认则无需修改)

1.1.4 回原细分和软件控制细分设置:

例如设置 16-1/16，则回原细分=16*200=3200(回原速度写 3200 则电机 1R/S)

x-x/16，则回原细分=x*200

仅使用驱动器内部 Hm 模式回原生效（板卡、软 PLC）

部分 PLC使用的是 PLC 内部写的回原逻辑（CSP 模式），如欧姆龙、基恩士等
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1.1.5 马达旋转方向设置:

当需将马达旋转方向逻辑改变时,勾选”马达旋转反向”,马达将调换顺/逆时针转动方向.默认不勾选（电机

正转为顺时针）

1.1.6 I/O 极性设置:

当需要改变数字输入信号极性时(常开/常闭),在 I/O 设置窗口点击 Polarities 勾选相关输入口则会反向

B0 Digital Inputs 地址

#0 是 IN0--原点信号

#1 是 IN1--正限位信号

#2 是 IN2--负限位信号



第 7页
版本 V1.1

东莞爱维运动控制技术有限公司

since 1977
EVER ELETTRONICA

1.1.7 开启急停功能

1.需要在 EEDC_Studio 的工作设置里面勾选 Fast Stop from Input

1.1.8 下载配置-断电保存

设置参数完成后,需点击”下载配置”,将设定参数下载到驱动器,设定参数方可生效.完成后驱动器可正常

工作.

为了在驱动器重新上电时,还需将参数保存到驱动器.点击”保存到驱动器”.参数设置完成.

2.在 IO 设置-快速停止-选择 B0_In3，

有

效根据接线方式选择：

h

high level 为高电平有效 （信号接常开）

low level 为低电平有效 （信号接常闭）
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1.1.9 设置驱动器节点号

如果有需要,可以在软件 EEDC_STUDIO 上可以写入节点号

更改节点号后请点击”保存到驱动器”,需要驱动器重新上电后节点号生效.

1.2.通过上位机设置驱动器参数

1.2.1 常用参数对象地址

驱动器的参数对应着一个对象,每个对象都具有唯一的地址,地址含义:例如 2005.1

EtherCAT控制器都有PDO&SDO通讯功能,驱动器通过网线与上位机正确连接并配置节点号后,可通过SDO

读写功能来设置驱动器的参数.品牌不一样,SDO 使用方法会有差异,例如倍福 TwinCAT 软件上会有

“CoeOnline”界面可直接读写,欧姆龙 PLC 则通过 EC_CoESDOWrite& EC_CoESDORead 等指令来访问 SDO 对

象.

序号 索引 子索引 描述 数据类型 备注

1 2005 1 最小电流 Min_Current Unsigned16 一般设置=30%马达电流(mA)

2 2005 2 最大电流 Max_Current Unsigned16 一般设置=70%马达电流(mA)

3 2005 3 加减速电流 Boost_Current Unsigned16 一般设置=70%马达电流(mA)

4 2005 4 额度电流 Nominal_Current Unsigned16 一般设置=70%马达电流(mA)

3 6092 1 每转脉冲数p/r Unsigned32 根据控制要求设定,默认=4000

4 2230 1C 校准电流Feedback_Calibration_Current Unsigned16 上电校准电流,默认值=1000mA

5 2230 1A 校准速度Feedback_Calibration_Speed Unsigned16 上电校准速度,默认值=500(5rpm)

6 2230 12
闭环最大输出电流

FeedBack_boost_Current

Unsigned16 一般设置=马达电流(mA)

7 2200 2
驱动器工作设置,马达转向为bit10,

bit10=1马达反向

Unsigned16 需要改变马达方向逻辑时将bit10置1.

子索引
索引

20052002225.1

索引

子索引
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8 2200 7
数字输入信号极性设置.bit0-bit3分别对应

IN0-IN3.

Unsigned16 例:只需设置IN0反向,设置值=1,需设

置IN0与IN1反向,设置值=3.

9 1010 1
写入1,702,257,011(65366173H)保存驱动

器当前参数
Unsigned32

将参数设置好后,保存到驱动器,使驱

动器重新上电时参数不丢失.

10 2230 4 Feedback_KP Unsigned32 PID调节的位置环增益参数

11 2230 5 Feedback_KV Unsigned32 PID调节的速度环增益参数

12 2230 1B Feedback_KI Unsigned32 PID调节的积分增益参数

2.通过 EEDC_Studio 软件驱动电机
下载好参数前提下！ 例子：使用 EW23-240-E1000 电机参数

2.1 状态说明

驱动器在没使能的情况下，软件驱动器状态灯是一直红色的（没使能闪红灯是驱动器内部警告提示，并不

是报警，可以正常按照流程操作），点击 1 里面可以监控是否有报警。下图为电机没使能驱动器警告状态。

正常驱动器通讯出错只会在上位机（PLC 或者板卡）界面显示出错，要判断是否正常通讯可以通过在

DS402-Control/Status-Bits 界面下监控。（通讯正常，下面 bit 位和 modes of Operation 会有变化）
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2.2 调试软件 EEDC_Studio 控制说明

2.2.1 -禁用上位机RXPDO：

勾选后上位机 RxPDO 不能通过上位机指令来控制电机（完全由驱动器内部软件控制，可点击运行按钮），

如果需要上位机控制，则取消勾选。

2.2.2-上使能

在 DS402→Control/Status→Bits 界面下，可以监控控制字 6040H 和状态字 6041H 的实时状态。
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点击 State_Transitions 选择 Shutdown 点击✔。→再选择 Enable Operation 点击✔（需要按照步骤）

点击 Shutdown 点击✔后的 6040H 状态 选择 Shutdown 点击✔。→再选择 Enable

Operation 点击✔后的 6040H 状态

此时电机上使能。上使能成功的情况下驱动器调试软件灯为绿灯闪烁并且右边框的直接指令窗口的实际

电流值有变化，如果驱动器报警则点击状态窗口查看报警问题

常见报警：马达开路/编码器反馈错误
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2.2.3-软件直接控制指令窗口（试运行）

*软件试运行时，电机限位功能不生效，需注意机构位置

细分 6092.1H 是上位机控制按照此细分来换算，4000=4000 脉冲电机一圈

Motor_Step_Angle：16-1/16 驱动器内部控制时按照此细分来做换算。 1/16=3200 细分

最小速度：设置的速度不能小于最小速度，双击左键更改

最大速度：设置的速度不能大于最小速度，双击左键更改

速度：以下图 Motor_Step_Angle：16-1/16 为例

设置 3200 就是电机 1 秒 1 转。双击左键更改，运行修改生效

加速度：速度/加速度=加速时间，以下图为例：速度设置 3200，加速度设置 32000 就是 0.1S 加速时间

减速度：速度/减速度=减速时间，以下图为例：速度设置 3200，减速度设置 32000 就是 0.1S 加速时间

实际电流值：监控电机运行电流（闭环电流会根据负载实时变化），也可通过这个值判断电机是否使能

（没使能或者使能失败-电机开路等实际电流值都是 0 并且会报警）

实际位置值：监控电机是否运行

实际速度：监控电机速度是否正常
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下载好电流细分等参数，设置好速度加减速时间等参数后，

电机运行系统提示是否进入 OP 状态-点击是

如果电机正常使能并且运行，在 5 窗口是可以监控位置值和速度值。如果没有则要检查驱动器是否报警，

然后根据相关报警寻找问题。

注意：无论是连续正转还是步进正转，驱动器的限位原点都是不生效的，请在保证安全的前提下操作

下图是电机连续正转图示
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步进正转

需要在脉冲数/位置值写入数值（此数值位置是和 Feed Constant Feed 细分一致）

下图：Feed Constant Feed 写入 4000，脉冲数/位置值写入 4000，运行步进正转 电机走 1 圈

2.3 软件 IO 状态监控

通过 EEDC_Studio 软件可以监控 IO 变化来判断接线是否正常（原点、限位）

此图都为常闭

此图都为常开

传感器常开接法 感应后信号变红（如果常闭则相反）
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3.报警故障（LED）
常见报警：红灯常亮：电机接受到使能指令，但是动力线接触不良或没接

黄绿灯交替闪烁（快）：驱动器和上位机通讯不上，或在通讯过程中（检测通讯方面、PDO、xml 等）

4 黄 1 红交替闪烁：编码器反馈错误（丢步力矩不够或者编码器接线异常）
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4.联系我们

常州爱维电子控制技术有限公司

Changzhou Ever Electronics Motion Technology Co.,Ltd

地址: 常州市武进国家高新区创新产业园 11 号楼三楼

3rd Floor, No.11 Building, Innovation Industrial Park,

No.377 Wuyi South Road, Wujin High-Tech Development

Zone, ChangZhou City ,PRC

TEL:86-519-83385120-812

FAX:86-519-83875121

Mobile:13515262573

Email:purchase@everelectronics.cn

东莞爱维运动控制有限公司

Dongguan aiwei Motion Control Co., Ltd.

地址:东莞市高埗镇高龙西路 19 号金明大厦 615 室

Room 615, Jinming Building, No.15 Gaolong West Rd,

Gaobu Town, Dongguan City, Guangdong Province, PRC

TEL: 86-0769-82660631
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