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设定手册 EtherCAT

AZ系列 支持EtherCAT
・AC电源输入 AZD-AED、AZD-CED
・DC电源输入 AZD-KED

基恩士（有限公司）
KV-8000/KV-7500/KV-7300、KV-XH16EC

使用KV STUDIO进行设定

本手册介绍了EtherCAT通信的连接以及简单动作的流程。

最后更新 2022年6月8日EtherCAT®是Beckhoff Automation GmbH(德国)授权的专利技术和注册商标。
EtherCAT® is registered trademark and patented technology， licensed by Beckhoff Automation GmbH， Germany.
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注意事项

(1)在构筑实际系统时，请务必确认构成系统的各机械，各装置的规格。并有余地地对其规格和
性能进行使用。另外，为了将发生事故时的危险性降到最低，请进行安全回路设计等的安全
对策。

(2)为了能安全使用系统，请事先准备好构成系统的各机械，各装置的操作手册和说明书。请在
确认好包括「安全注意事项」，「使用须知」等注意事项后进行操作。

(3)请顾客自行确认系统应当适用的规格/法规。

(4)未得到东方马达中国总公司的许可，禁止对本资料的一部分或全部进行复写，翻印，再分发。

(5) 本资料记载内容为2022年6月的信息。因改善内容等需要，我司会无预告对本资料的内容进
行
变更。

(6)本资料只记载了到机器通讯成立为止的操作顺序。未记载关于机械的个别操作，设置以及接
线
方法的相关内容。
关于通讯连接顺序以外的内容，请参阅该产品说明书，或直接向厂家进行咨询。
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■对象产品

・系列：AZ系列/AZ系列搭载电动传动装置

・驱动器：AZ系列 支持EtherCAT驱动器

AZD-AED、AZD-CED、AZD-KED

对象产品与使用说明书

■使用说明书
请准备对象产品的使用说明书。可从本公司官方网站下载。

AZD-AED/CED AZD-KED
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系统构成图

KV STUDIO
MEXE02

项目 型号 备注

CPU组合 KV-8000/KV-7500/
KV-7300 ＊1

(KEYENCE公司)

本手册使用KV-7500的
Ver.2.303。

运动单元 KV-XH16EC
(KEYENCE公司)

本手册使用Ver.1.002。

设定软件 KV STUDIO 
(KEYENCE公司)

本手册使用Ver.11.42。

AZ系列驱动器 AZD-KED ＊2 DC24V输入

AZ系列电动机 AZM46AK -

AZ系列
电动机电缆线

CC010VZF2 -

支援软件 MEXE02 本手册不使用
Ethernet电缆线

KV-8000/KV-7500/
KV-7300
KV-XH16EC

＊1 CPU功能版本需要Ver.2.3或更高版本。

＊2 本手册使用AZD-KED进行说明。使用其他驱动器操作时的基本步骤相同。AZD-KED

AZM46AK

CC010VZF2

USB电缆线
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节点地址设定、ESI文件

■节点地址设定

不需要设定AZ驱动器的"节点地址设定开关"。

因为节点地址是由PLC自动分配（请使KV STUDIO的轴构成设定中的"轴编号"与实际配置的配线顺序一致）。

■获取ESI文件

准备ESI文件。请从本公司官方网站下载。

https://www.orientalmotor.com.cn/
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KV STUDIO启动

本手册使用KV-7500进行说明。

启动KV STUDIO新建项目。

①单击新建的图标。

②设置项目名称、支持机型、项目保存位置，然后点击"OK"。

①

②
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单元配置设定

设定单元配置。显示是否要先进行单元配置设定的对话框，请点击"Yes"。
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单元配置设定

选择"KV-XH16EC"，通过双击或拖放添加到PLC中。
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①点击"Auto-assign relay/DM"。

②点击"OK"。

③确认分配到的DM编号和继电器编号，点击"OK"。

通过自动分配分配首DM编号、首继电器编号。

此次，首DM编号分配为DM10300、首继电器编号分

配为R34000。

单元配置设定

①

②

③

②
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轴构成设定

设定轴构成。双击" Axis configuration setting "。
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轴构成设定

首先注册ESI文件。

双击" Register ESI file "，以注册对象产品的ESI文件。

ESI文件注册完成后，AZ驱动器
文件将如屏幕所示显示。
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轴构成设定

①从ESI文件列表中选择要使用的产品，然后通过双击或拖放将其添加到KV-XH16EC配置中。

本手册作为示例选择AZD-KED。

②显示对话框，请点击"OK"。继续设定。

①

②
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轴构成设定 从站详细设定

进行从站详细设定。首先请确认" Type "为伺服。
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轴构成设定 从站详细设定

进行PDO映射设定。

①单击" PDO mapping "选项卡。

②双击。

③选择"1600 Receive PDO mapping 1"。还可通过双击"（Add）"来添加更多的对象。

④单击"OK"。之后会显示" Assign all PDO entries(Master -> Slave)to the motion function diagram "的信息。请点击"OK"。

②

③

④
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轴构成设定 从站详细设定

⑤ 同样进行发送PDO的设定。双击发送PDO区域。

⑥选择"1A00 Transmit PDO mapping1"。还可通过双击"（Add）"来添加更多的对象。

⑦单击"OK"。

⑤

⑥

⑦
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轴构成设定 从站详细设定

在上一页的步骤⑦中单击"OK"后，将出现以下状态。
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轴构成设定 从站详细设定

接下来，设定运动功能。将PDO映射对象分配给运动功能。

①点击" Motion function setting "选项卡。

②在屏幕蓝框虚线所示区域内点击鼠标右键，显示"Automatic assignment"点击。

③点击"是"。

①

②

③
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轴构成设定 从站详细设定

在上一页的步骤③中单击“是”后，将出现以下状态。
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轴构成设定 从站详细设定

④根据需要设定" Slave axis parameter "。本手册中保留初始设定。

⑤设定完成后，点击"OK"。

④

⑤
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轴构成设定 编码器分辨率的设定

设定编码器分辨率。

①勾选"Custom"。

②在编码器分辨率中输入"10000"。

①
②
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轴构成设定 控制周期的设定

最后设定控制周期。

①设定控制周期。请务必选择250μs、500μs、1 ms或2 ms。如果设定了其他控制周期，则无法通信。

本手册选择"500μs"。

②点击"OK"。至此完成轴构成设定。

①

②
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坐标变换设定

在上一页点击"OK"后，会显示如下信息，请点击"Yes"。
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坐标变换设定

①将机械配置设定为" Other"。

②输入"10000"，将坐标单位设定为"PLS"。

③点击执行计算。

④确认计算结果后，点击"OK"。

⑤点击“Yes"完成设定。

① ②

③

④ ⑤
⑤
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轴控制设定

进行轴控制设定 。

①双击" Axis control setting "。

②将绝对位置检测系统设定为"ABS"。

■注意

作为绝对系统(ABS)使用时，请在以下坐标范围内使用。

・电动机的安装尺寸为□42mm以上：-9，000，000～8，999，999 PLS

・电动机的安装尺寸为□28mm以下：-4，500，000～4，499，999 PLS

①

②
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确认PLC传输与通讯建立

・LINK/ACT：绿灯闪烁

・CONNECT: 绿灯亮

・STATUS: 绿灯亮

RUN LED: 绿灯亮

将设定的内容传输到PLC。请事先确认PLC和PC已通过USB电缆连接，且PLC的电源为ON。

①点击"Transfer to PLC"。

②点击" Select all "，然后点击"Execute"。

③PLC传输结束后，关闭PLC电源。

④通过以太网电缆连接PLC和AZ驱动器。然后，打开PLC和AZ驱动器的电源。

⑤建立EtherCAT通讯。KV-XH16EC及AZ驱动器的LED状态如下。

①

②
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试运转

使用KV STUDIO的试运转功能进行试运转。电动机动作。请确保周围的安全之后再进行。

①将模式切换到"Monitor"。

②右键单击"KV-XH16EC"，然后单击" Trial run > Positioning control > Axis1 "。

③将显示安全确认信息，请在确认安全的基础上单击"OK"。

①

②

③
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试运转

①单击" Cancel OP Enable "和" Cancel servo ON "。这时，"Operation ready"和"Servo ready"将亮起绿灯。

②执行JOG运行或Inching运行。当指令坐标变化10000PLS时，电机将旋转360°。

・JOG…仅在持续点击"负方向"或"正方向"时，电动机才会旋转。

・Inching…只要点击"负方向"或"正方向"，电动机就会以"JOG寸动移动量"中设定的移动量旋转。

①

② ②
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原点返回

本节介绍"Data set type"的原点返回。无需使用外部传感器等即可确定原点。

①将模式切换到"Editor"。

②双击" Axis control setting "。

③选择"Data set type"。

④执行PLC传输。

①

②

③
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原点返回

⑤启动试运转画面。

⑥点击" Cancel OP Enable "和" Cancel servo ON " 。这时，" Operation ready "和" Servo ready "将亮起绿灯。

⑦使用JOG或Inching将电动机旋转至想要设定为原点的位置*

⑧定位后，点击"Origin return"。指令坐标被预设为"0"。

＊电动机也可用手动来定位。在这种情况下，请关闭"强制伺服ON"。

定位后，请打开" Cancel OP Enable "和" Cancel servo ON " ，点击" Origin return "。

⑥

⑧

⑦ ⑦
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原点返回

⑨使用监控功能确认位置信息。右键单击"[1]KV-XH16EC"并选择"Unit monitor " 。

⑩确认当前坐标、指令坐标、机械坐标为"0"* 。至此，原点返回完成。

＊如果有摩擦负载等外力施加到电机轴上或电机在伺服ON状态时的励磁状态发生变化等，有时可能不为" 0 " 。

"Feedback Position"是AZ内部的位置信息。因此，有可能

与PLC的位置信息不一致。AZ内部的位置信息可以通过支

援软件MEXE02进行确认。

⑨

⑩
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修订履历 内容

2022年6月 中文版首版


