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1009 Manufacturer Hardware version :EPPEE:E ggezs E_F;xggg)) :
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#| Dinital Inoirts. 3276R LIDINT 40 47.0 Inowt 0 ¥ 4 16 Module 1 (csp - axis)
b Inputs.
b Outputs
BRASE - LB 0 | Clear | %7 + IntelliSense - e P b B WeState
"l mE S# s b @ InfoData
Fi .

& 5.17 402 BITIERNEE

z Lc-l ©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.

19



ZMTI-EF1200
IR EARER

5.3 IheEER

£ Axes £ H F¥ Enc L1, #%E S 14, il 5.18 foR. HREIFACE B S5,

. Build 4024.40 (Loaded - _ . g | TwinCAT Project32 -  <Local> s = |

TwinCAT Project32 4 X

General NC-Encoder Parameter Time Compensation Online

Encoder Evaluation:
Invert Encoder Counting Direction FALSE B
Scaling Factor Numerator F o mm/INC
Scaling Factor Denominator (default: 1.0) F
Position Bias 00 F o mm
Modulo Factor (e.g. 360.0°) 360.0 F o omm
Tolerance Window for Modulo Start 00 Fomm
Encoder Mask (maximum encoder value) OxFFFFFFFF D
Encoder Sub Mask (absolute range maximum value) 0xQ00FFFFF o)
Reference System ‘INCREMENTAL' E
Limit Switches:
Soft Position Limit Minimum Manitoring FALSE B
Minimum Position 0.0 F mm
Soft Position Limit Maximum Monitoring FALSE B
Maximum Position 00 Foomm
+ Fi\zer:3 I

Upload Expand Al

Select All

Collapse Al
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6. 15:% EtherCAT MiLAY ESI 328

AT N A EEH R W@ TwinCAT3 _EAZHLK BEsRk EtherCAT Mk 1) ESI 34 . ZDM-E
AU CBRIABESR T T EST PR, BT EL4AE H o an A SE BT ESI SCHF I SEbR oK,
IS N e

1. KBRS EST SCHF# DL E C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT 424k .t & 6.1

Fi7R o

AHEREER (C:) » TwinCAT » 3.1 » Config » lo » EtherCAT »

E® =t i)
Beckhoff AXS5xxx 2024/10/18 9:35
Beckhoff AX8yxx 2024/10/18 9:35
RES 202 =
& 32io 202 6:51 Microsoft Edge HTML Document

@ £rC103-DP-Bled-6i 11,
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e ZDM E0800I1 2024/10/26 14:15 Microsoft Edge HTML Document
|E‘ ZDM_E08B00V 2024/10/26 14:16 Microsoft Edge HTML Document |
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2. FTJF TwinCAT, i F e 4%, F145 5 UG 1E B3 45 H R 1 Device 4%, 7 General
A% $F 75 BRE S EEPROM HIM L% %, Mbr4d, s EEPROM Update..., 1/
6.2 FlT7s.

T AT [l TwinCAT Projectd ® x

3| Ty
@#-|o-a| ’E General Adapter EtherCAT Online CoE - Online
IR ST Crl +) y-1
5] MR7SE TwinCAT Projectd”(1 4JE) Name: |DwiceS(E!herCATJ ‘ 1 |5 |
4 Ul TwinCAT Project4
b @l sYSTEM Object Id: |DxD!D1DDSD |
I
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i) sareTy
Comment:
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4 @i
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4 "% Device 6 (EtherCAT)

v
|7 Image [ Disabled Create symbols[]
*% Image-Info

b 2 SyncUnits
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p W Outputs
b @ InfoData
b [l Term 1(ZPT-8080)
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W1 o 1 (ZPT-ADAQ 1001 ZPT-8080
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EEPROM Update... @

FPGA Update...
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3. BREEPGERE, i FEERESER ESI XX (4t Ll ZDM-E0800V A , st
OK BT HA B350 B 1) EST S04, il 6.3 s

Write EEPROM X

Avalable EEPROM Descnphons: ] Show Hidden Devices ® I oK I
=4 Guangzhou ZHIVUAN Electronics CO._, Lid

t EtherCAT Slave

@ F<B8022 (524832 /65536]
@ P<BB022M (5248337 65536)
716 ZDM-E0D0S (16842769 7 65536)
- zi_aZDM{umv [15342?53;35535]

- Eﬁmmmu nmqsawmm]
716 P<B-8030 (525055 / 65535)
716 P<B-8032 17104833 / 65537)
- 716 ZDM-ED400P3 (16842770 / 65535)
716 ZDM-EOBOOTC (16842773 / 65536
@ ZPT-8020 (16308231 / 65536) .
@< SiChuan Odot Automation System Co. Ltd Browse..

6.3 K% ESI X% EEPROM
4. WREREE =D IERikes ESI XUMF G, BERdcs, BHHAMBAIA . % TwinCAT3
FUHEAT %8 EST 7R, WHEE 5 TwinCAT3 M3, AT,
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7. EtherCAT jEif &

7.1 EtherCAT &4t

EtherCAT (Ethernet Control Automation Technology ) A& —Ff i 14 B8 SR DA WRIE A5 B s,
FHFAE Tl B4k AT o AT S i 32 ) FUEAS o e /2 48 [E Beckhoff H 31k A 7E 2003 4F
TERI, FHpEPRE TS (EC) FrfEfkh IEC 61158 Frifk.

EtherCAT HIE T H fr & 52 IR AR (1388 15 28 1R vy iy B8 (10 B0 A far, DAV 2 s 2 o) A
B RN TR BB —FRERR 0 32 MR SEB, Hoh—AN 30 (Master) 51 53 iR 24
W2, TG (Slave) MIFATTHE M AN f B hae. BAASCHMEM, Woim. R M. &
FRAR Gy hRAETT RS A

EtherCAT M\ &1 &H 2 ANLLUK MG 1, DLSCRERIRI IS 4540 . — RIS OL, Fubfa2 1
ALK 1, AHR TIRBTRIE K, 5B 2 NEUKMEG . —/> EtherCAT M 4% G
W SZ R0k 65535 M

7.2 EtherCAT K&

EtherCAT AT (@ HARZSHL, EZR T8 2 32 Ak 2 [B] FR e o, 38 TR ) R 32 B0, 15 Hil
FEAS AR EE (I8 . EtherCAT IRESHLWE 7.1 Fros.

(IP) (PI) (1B) (BI)
Pre-Operational Bootstrap
A
(o ®s)| (sP)| (s))
A 4

Safe-Operational

7.1 EtherCAT R7S#1

EtherCAT FPRASHLA W1 FF A
1) M Init FJ4E46 2] Operational #:4f, DAZI™ 4% 3% H8 Init )46 {—>Pre-Operational Tii#:/E
—>Safe-Operational %2 #{E—>Operational #2117 MR G AT 4, ASnlidkgg .
2)  MEEUREEE, AT e
3)  ENTRFTA PR B, Il R Sl PR A e e 11 5K
4) R EUETE R AR FHR I, Aot A IR R R (5 B as Tk

5) 1E Bootstrap 5| FARAS, TR Sl EtherCAT W 4% ] HAh 15 26 &% 5] S5 ¥, x4k
BHRAE 7 RSN ES BB Wb &R 5 FEdE )5, SRR E BT
AH RGBT AR, DASEELS Euh EAE .

6) —fiz4T | Operational #A IR G, A AT BARMBIB I PIL, 41 CiA402 HEALEEH]IE IR
HEZR ML
FRABHEIRIIREWR 7.2 P
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% 7.1 EtherCAT i@ Ih4E

R iR IhRE

Init #4644 T2 8 TeiE i

Pre-Operational TifE{F MEFRERA R, L FEER®E I, B SDO DiRef &k

Safe-Operational 222 #AF | WA R R E T FEEIR N RE R, B SDO K TxPDO Hik

Operational 1 MA@ B R R IE SRR ERE AT %, B SDO. RxPDO K TxPDO Hik
Bootstrap 5| § — A% FOE i3 7 MBS 46 188 7o

7.3 EtherCAT B %
7.3.1 SDO BR&E %

SDO M f&kmAF A Kt , Wl (5 S A E M A I 1T S H & - EtherCAT F:ufin] LA
WL SDO BHIEN ARG Gy, AIMACE . M2, FiIKEh R G55

SDO K& % i/ e 5 Y, Ewbon%e o, SRBNE N IRST A%, A AR Al A
FER P RES s ARG AR o 3% Ty I MRS RS IR ACE R, Bl IR e A 1 5
BARILWEIIE R, PrEl SDO f&kaid FERL S .
7.3.2 PDO TIEXHR

PDO H T4 A BAKH o R e R AR E A W2 R A rh, 2k b5 Ak 22 [ % 1 4
oo XECHIR AR KB AISAT T TR0, W BT, RET, WE S,

PDO — M T SEBT s 568 o AEU PDORXPDO)FI K% PDO(TxPDO), i
AR T A s B M, R A B F25h . PDO FEH B FT, T2 S AT S
€ X% 40 RxPDO Al TxPDO Wi, & 7.2 Frasi CiA402 HEAHLEMCH U4 PDO M
5o

CLEE 20 5015080 o {6 A1, 32 At [ B B90 : RxPDO 2 TEHLEEA 0x1601 FFAR % 4,
N Cortrolword % il 7 A1 Target Postition H Az & [l 0x6040 F1 0x607A LK.
HAt LB E; TxPDO LEHIE A 0x1A01 FFUAHINT G, FH42F3E N Statusword IR 2
1 Actual Postition SEFRALE FIHEE 0x6041 F1 0x6064 LUK HoAth DA EE 115 B o M Euh R IEEH
T RxPDO J&, MG TS HEECE 4T (19, A e % E sl 2 (10 5 4 B 2 Cortrolword
F Target Postition FT7E X 574l IRZ) #4547 PDO Hh BT fig, B #:# FH Cortrolword Al Target
Postition [J¥(#s, ToFHRM . [FIEE, MEFEHEER RxPDO J&, {4 H 3@t TxPDO &
1% Statusword Fl Actual Postition ™% G4 45 323 . PDO A& & i & T SDO, 1H
N3 T e B Al BT e I ) /N B O
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#—H

7.3.3 SDO #1 PDO %}t

Targel Position | Target VielooRy | Targed Tonque Mode of Dparation
[sBOTAR (G 0FF) ACWEDT 1) (Rt ]
Actual Position | Actual Velocity | Actual Torque | Mode of Operation Display
e ] (CoB0BC) {07 T (DB
Sl |
Target Poston
(ChoBOTA)
Achsal Posibon
(D04 )
m=ip
Target Vielocity
{CBFFy
Achal Pogition | Actual Wislooly
o084 ) (D06}
Control Word | Target Tomue
OO0 (w7 1)
Siaius Word | Actupl Posfon | Actunl Torquae
(OoB0a1) (Do} { 0Bl T
7.2 &1 PDO RRET4R
SDO Al PDO % tb sk 5.2 flizs o
% 5.2 SDO # PDO %ttt
FTEEAE PDO SDO
i 32 FHH(ENS FTH(C) 2N 4 FH(HRIE L)
e = ik
It = ik
SKRHTE el) st
5 5 ) i 5l
St gyl | TR ) PDO MR 5 5 BV AR
EEZ kS ERZ= 7 7
NS SE I U AL SHRE
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7.4 EtherCAT [EZ#E5

[F TR E A PDO, i AP b [R5 0% Bk, 1 i CiA402 Bivisd i 3 [R) 20467 A
A, T ERE PDO 5 M5 HAMLE .

7.41 SM EHRHER

£ SM FH AR FERUT, EtherCAT 2R IE A5 MWL gk & Frame 508 il 2104 Mk 5 2 i
K SM Event HHE 5, MbIEILXAME SR EGHT 1) Frame w2k, IO .

7.4.2 SHEHEILERR

FEP AT BRRDP AT s SRR T 88— Sl 27 A — AN vk B A I 45 5 8, 3]
Vs 28 B uh AR At o 32 Ml 2 1) 4B 2 o k308 PDO se#lidls, (HARE, &4
Mt R A RSB 045 5 fBRE], A AT B — FCE ) RxPDO #odls, I 58T~ — Y]
FURIEH TxPDO #dfi o XA, EubCRRTIIEN (8], (EZ A RE S 3R —
B [ R 58 PDO.

7.5 EtherCAT \ijE8

EtherCAT " 1] ESI 344, Bl EtherCAT Slave Information (EtherCAT MuifEE) , &M
SRR L E S, DA XML A 2. OSSN A —EHEREE, W
HilIE A AR ID; RN SHIRE B, B S Mk IR R AR5 2 AN i TR A G A R L

£ EtherCAT 4t , ESI XCHFVEHI B SCHE . B B, Rzl 2C 2
£ EEPROM H11f) ESI SCAF A%, BEIMACE S WA AFds . thoh, Tuhithaimid
KA B MRS B BT — R BE TAE . Ritk, ESI SCHFTE EtherCAT R4t 1%
MThResc Il B R 7 OCBEIER .
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8. CiA402 )i AA

8.1 CiA402 &/

CiA402 J& —Fh 7 1 LA B TAE SR P30, A = MR, Euhistl 2 6 Wah (f
ML AL E L % . CiA402 ) A 7E CANopen iz47, H I C¥ ] Modbus RTU.
Modbus TCP 1 EtherCAT &Sk B2k . (HAEARTELL, R B4 CiA402 I #RAE 3 77 4%
AR AL

UREN 2% B E, 2s2iiEad W % EtherCAT %, 5@ 1 1% #2 Modbus RTU
Tl WER CEEE b EtherCAT T3, W45 H 33t A EtherCAT [#) Operational IRAS, ZJ51%
CiA402 AT LMY . dn AR IES% | EtherCAT 3, (HEi%H2 - Modbus RTU ki, MJE
PEIZAT CiA402.
8.2 CiA402 R7SHL

FubEE B S 5, WKEhERiE I 8.1 134T CiA402 TAEMAE. CiA402 5€ X T A Hihk
PIXT S, il hn i BB 4 ] FARZES 7 (78 BtherCAT H [ bk 73 A1) /& 6040h A1 6041h)
Fukid s SDO 5 PDO S5 %, Haefi & A FRMBEL %4 (Fln T2~T16) , iLIRBNARTE
ANE PR 7048, [RI B bl BORES T2, B 4R IR S 48 I B ACIRES , 02 15 A e
FEMIEAS b, A TANFE DRI &, g sl A B B X R (607Ah) .

8.21 K&

fE Start | Ready To Switch On IRA, R Ha@E® BHIE. REFEHEITT, JoFEEO@E K
SEALA B, HEE LA BB ERER . Switched On IR 75 7~ 42 il FELJERN 3= He YT 2 40l
{HAL LA BEIE B §E . Openeration Enabled JRA 72 i YA 3 FR A 4208, BilciE
M.
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_______________________________________________________________________________________________________ ZHIBE FHE Z=hEE
Start
To
Y
Not Ready To
Switch On
T L) L] ENED-
Y
Switch On
Disabled
T2 T e
T | ReadyTo
" Seich O T10 T12 Fault
----- T S
T8
Switched On
A LS pe=z) FNED-
T4 5 T14
______________________________________________ e Quick Stop | |Fault Reaction|
Active Active
g— 1
E?]earta)k;(;n T16 T13 IEEE E% {Eﬁg
8.1 CiA402 T B2
= 8.1 CiAd402 RS
K& IRENESENE
Not ready to switch on | =il IR DAL, JFUBVIIHSEL
Switch on disabled WIda Z85¢
Ready to switch on SRR HURALE
Switched on P A YRR L, IR A HE R AT, SEARAERE
Operation enabled O fling, BHLATLLEIT
Quick stop active B R 15 1
Fault reaction active R R EERGACEE, BEHLEEN
Fault RO AL, SER5Y)1#3) Switch on disabled R A
8.2.2 &%

Kl 8.1 BB R BB ANR 8.3 Fin. #BHlFH T RIZEDLIES, REFH 1~9
R RIRBE R G PR . 53N IRBh 8 AN STO flifed2 i, &b STO [E 2 A 2.
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R IR BNREIR
& 8.2 CiA402 prat&tt
i AR =l 6040h ST
6041h (Bit1~9)
TO | =HRJECHE H 3l s 0x0000
Tl | ZHERIIEH H ke 0x0250
T2 | &K Shutdown 54, H STO H#K 0x0006 0x0231
T3 | #Zk% Switch On B Enable Operation 54 0x0007 0x0233

HzhBki (T3 £k 1% Enable Operation) B{
T4 0x000F 0x0237/0x1237
M8 K Enable Operation 54>

T5 | KZkk Disable Operation 54 0x0007 0x0233

T6 | A%k Shutdown J54 0x0006 0x0231
K28 1% Disable Voltage 5% Quick Stop 54>, & STO | 0x0000 &% 0x0002 5 H 3]

T7 N 0x0250
T B

T8 | #%k’%i% Shutdown fir 4 0x0006 0x0231

T9 | %%’k Disable Voltage 354 8% STO ok 0x0000 5%, H hBk# 0x0250
I8 2k )X 1% Disable Voltage 3% Quick Stop 54 81 STO .

T10 .. 0x0000 BY 0x0002 0x0250

X

MR % Quick Stop 54, B DI ## i B 4 Quick
T11 N N N 0x0002 0x217
Stop Lijfie B4 A\A &

T12 | K%k i% Disable Voltage #6485 STO L3k 0x0000 =% 4 Zhibk 4% 0x0250
T13 | KA 2 g H 3 Bkf 0x021F
KA 3 B 4 R LR
T14 H shiBk i 0x0218
gY, Fault reaction active 5¢ B HY
T15 | $§4 Fault Reset $§4 8¢ STO To&k 0x0080 =% 4 Zhibki% 0x0250
T16 | &£k i% Enable Operation 54 0x000F 0x0237/0x1237
z LG ©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.
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8.3 CiA402 iF§IF
8.3.1 fiENX

1l % Controlword fUHLAEA T 6040h, =i it & 45 Ml &K AR FE S A A, &40
ffr5E Lk 8.3 fizn. Hrb Bit 8 Halt Jy 1| B IR BN 23k £ 4, QiR MLIEZER] 8.1 1)
Operation enabled JRANIZAT, BCAIA 1 I EALRE 42 214 B RS 2CT A 980 B kAT A 1E,  JF e
Fd1E Operation enabled K7 . Bit 7 Fault reset FJ 85 R A7, WERMIL 78R, BALA 0 42
N KETERR AT AR, B EIE 8.1 (¥ Switch on disabled IR7, %7 FFIKIZ1T - Bit 15~9
ST AL Bit3~0 R4IAHES.

* 8.3 HIFMRIENX

15~9 | 8 7 6~4 3 2 1 0

N /A | Halt | Faultreset | Operation mode | Enable | Quick | Enable | Switch

specific operation | Stop | voltage on

Bit6~4 JE s TAL I HIAL, AXAE PP 32 ERAL B A HM I ER, 3k 8.4 Fius.

* 8.4 BITRAFEHILE X

i PP 2B E HM 3%

4 | EFI S E AR LTI IE
0: BN EARRCEIR, BN B bR BT

Y s R R B

L

1 FARL E XA B

8.3.2 {5S4RAY
FEHIF ) Bit 3~0 LLK Bit 7 48 00, scBlE 8.1 Bk &4, sk 8.5 An.
#* 8.5 £S5 HRD

A&
EBSHA BREE S
Bit7 | Bit3 | Bit2 | Bit1 | Bit0
Shutdown 0 X 1 1 0 T2,T6,T8
Switch on 0 0 1 1 1 T3
Switch on + enable operation 0 1 1 1 1 T3+ T4
Disable voltage 0 X X 0 X T7,T9,T10,T12
Quick stop 0 X 0 1 X T7,T10,T11
Disable operation 0 0 1 1 1 T5
z LG ©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.
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FHEEEHIRENIRIR
A&
EBSHA BREE S
Bit7 | Bit3 | Bit2 | Bit1 | Bit0
Enable operation 0 1 1 1 1 T4,T16
Fault reset 0->1 X X X X T15

8.4 CiA402 KE=F

8.4.1 fiiENX

K& Statusword HIHEEAL T 6041h, kil i SO RE NG H L ADIRE, &AL

[ 5E XU 8.6 Fizn.

* 8.6 KTEFMENX

s B WiRA
0 Ready to switch on | #4335
1 Switch on g, EHREREE
2 Operation enabled | RR¥FJa5h, HPLEIE L8
3 Fault LR
4 | Voltage enabled N1 s O I R
5 Quick stop N0 RIRIEFE PR 1L
6 | Switch on disabled | K JH3h
7 | Warning N FORRAE T HARSE GO 0 IHTR, BUR IS
8 |N/A A7 AMER
9 | Remote N1 IR A T
10 | Target reached N1 RRCIEE EAME, AE. HE B
11 | Internal limit active | A</ i AN
12~15 | N/ A A7 AL

8.4.2 RAYRAY

REFH Bit 0~3 LK Bit5~6 ARSI, Mg M 8.1 B—FRIRZS, tnk 8.7

PrR. FubEi)ixeesmit gy, RIGERNTE MG 4 BTIRES .

ZLG

&= 8.7 WKEHG

RSB E

CiA402 K7

xxxx xxxx x0xx 0000b

Not ready to switch on

XxxxX xxxx x1xx 0000b

Switch on disabled

xxxx xxxx x01x 0001b

Ready to switch on

©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.
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WSHEE CiA402 K7

xxxx xxxx x01x 0011b | Switched on

xxxx xxxx Xx01x 0111b | Operation enabled

xxxx xxxx x00x 0111b | Quick stop active

xxxx xxxx x0xx 1111b | Fault reaction active

xxxx xxxx x0xx 1000b | Fault

8.5 CiA402 BEITIER

7E3t N\ Operation enabled (R 5, IRB) K A 12 17 2 5 Modes of operation (Hihl:
6060h) LA FRIIEIIEAT, WK 8.8 Fzn. A7 ahSCFF+8 FMIFD A B (fafx CSP),
+3 BB A (PV) , +1 R ESA (PP, +6 NEHA (HM) .

% 8.8 402 BITIRAFE

1B EX
-128~-1 | JHRHAEX
0 APATAES
+1 Profile position mode PP §2FRf B 50
+2 Velocity mode V J#EHF
+3 Profile velocity mode PV #& B8 & 2
+4 Profile torque mode PT $¢ B & AE
+5 TRE
+6 Homing mode HM 725
+7 Interpolated position mode P Mz B AR\
+8 Cyclic sync position mode CSP J& [R5 47 B AR
+9 Cyclic sync velocity mode CSV & 3 [F] 5 51 5
+10 Cyclic sync torque mode ~ CST J& #[F) DA
+11~+127 | {8

8.5.1 EliAFnERAE B
1. (LEZAFIRRKE
Kl 8.2 Won VAR B IEHIACHIET , A E 2IA 12 B )i 22 . [ Target position: 607Ah]
e HFRALE, WLLR4ax A8, WR4EH 5 [Controlword: 6040h] ) Bit6 2y 0 F/m 45X fir
H, WH KN 1 H [Positioning option code: 60F2h] 4 0, X} E—ABHirfiEizir,
[ Positioning option code: 60F2h 14 2, A% 4 i L bz B iz 47 . WK L brfz B [ Position actual
value: 6064h] 754 € FIAL B % 1 [Position window: 6067h]) Yo P, HIFr&mf a4 00 B &
FIINF ] [Position window time: 6068h]) , wh# FIWr v O 2k HARfr &, IRA&FH) Bit 10 # &

z LG ©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.
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1. [Min position limit: 607Dh_01] . [Max position limit: 607Dh_02] F TR 52 fe & i 26 %t

Hirhr B e, [Home offset: 607Ch]) J& HM JAZE A8 FH % &= o
7E CSP RIS AL B R A SR B 2R F W,  HAL S Re e B 54 .

[ Position window time: 6068h]

[ Position window: 6067h]

[ Statusword: 6041h]
Ot » EFTE —  ENIBiIt10

[ Position actual value: 6064h] —_'O—"
axmiay f

«—— [ Min position limit: 607Dh_011
+— [ Max position limit: 607Dh_021]
<+— [Home offset: B07Ch] ((NFEHMIER(EE )

fiE
IRE

GE [ Controlword: 6040h] Bit6
[ Target posttion: 60/ —» BNHEN. ¢— [ Positioning option code: 60F2h]

(a) AL EFhAEE
FkBEE Sk FiAEEE
T T = i
[ 1 © (B0B4h)
BFIE - L EH0 BiFE BifE i EE0
(B0TAhY (B0OBTh) (607 AR (607AR) (BO6Th?
(b) L EBIESEE

8.2 {IEZAFIMT

Kl 8.3 ALEFRBEHHRAIB R R T CSP AW ALE PP R AL E A HM MR
A7 B PR B A R 0 A R B . IR AL B R 22 K T IR A R % 1 [ Following error

window: 6065h]) , HFFEE (a4 F ERBE £ 1R B 32 Fx [ Following error time out: 6066h]) ,
DS 0 W g ER B F O HLBOE TR 3] [Error code: 603Fh] .

z LG ©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.
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[ Following error time out: 6066h]

[ Following error window: 6065h] —» 3 AL [Statusword: 6041h] Bit13
B OLS: Emfeg > &E [Error cede: 603Fh]
PSR IRE  — (R FZ#CSP,PP HM IPHE)

(a) i ERMERAEE

REEF REETIE REDIR
T T » (IEIRE
-IRBEHEIRE O 0 +IRBRERIRE O
(6066h ) (6066h)

(b) fi B B HERTER

8.3 1 E EIRBESA IR
2. REIAMEFER

Kl 8.4 7R [ 1E PV KRR i LA 20T KT H brid B2 2K 1 )58 . H AR FE [ Target
velocity: 60FFh] #%[R 27 [ Max profile velocity: 607Fh] HIVEE . 24 H brid & A1 sz Frik
& [Velocity actual value: 606Ch] 7 {E, 7E3# % 11 [ Velocity window: 606Dh] 6 [H P,
SR E KT [ Velocity window time: 606EhY ,  #ll 4 4 lhfr sk 5 B1lik, CIRAS T 1 Bit10 #
=K VAN

[ Velocity window time: 506Eh ]

[ Velocity window: 606Dh] > 4 [ Statusword: 6041h]
- BOWE —» Eifss —»  EH{UBIt10
EE |+

PRE

[ Max profile velocity: 607Fh ] J

[ Target velocity: B0FFh] |

[Velocity actual value: 606Ch]

(a) R BIAHEE
SikE) S #5476 SkikE) S
T T SRR
l | " (BOBCh)
B i - BREAE B R
(60OFFh) (B0OSDH) (BOFFh) (BOFFh} (808Dh}
(b) IRE B35

8.4 REBAFIER

Kl 8.5 W7r [ AE PV R BR FEAR N ol B 1) A R B . 5Ll FE [ Velocity actual
value: 606Ch]) 7E3# & % 1 [ Velocity window: 606Dh] HIVEFE N, HFFEEREHE T [ Velocity
window time: 606Eh]Y , U HIMIATIHE, IREFH Bitl2 #E 7.

z LG ©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.
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[ Velocity window time: 606Eh ]

. [ Statusword: 6041h]
|, E{Bit12

[Velocity window: GO6Dh] — .
B O JERTER

[Velocity actual value: 806Ch]  —

(a) FiRFIERIEE

FEEiE FiEB[ Bk
T T SRR
‘ ‘ © (BOBCh)
SEEED 0 EEEO
(606Dh) (606Dh)

(b) FEiRFIERTEH

8.5 FiRFIlT

8.5.2 CSP FHIFILAIERA

76 CSP AHIFE AL BT, Fukilid PDO e B8 Hbrfr B . bR e 75 2 sl i)
IR A A O R, RS R AR AR B ARALE, IS ST IEOE R AL B . AR IR #
CSP BN S R NTIZE), ACFFAHXTIEE).

1. SDO #3a1k

Jei% R MR, @iE SDO WIiG L BRI G o HoArs = it Gl f HERGAE, AT
WItEAL .
1)  [Mode of operations: 6060h] *¥5 5 Jy J& # [F] 25 fir B A K (0x08)
2)  [Following error window: 6065h] *i5% 7€ fx KA B % 2, H47 PUU,
3)  [Following error time out: 6066h) *i5% i€ fix K% ZE [ FL VTR 8], 47 ms.
4)  [Position window: 6067h] *¥&E Hbrhr & FIATEH, HAr 4 ik
5)  [Position window time: 6068h1 *¥5 & H brfr & FIA 0 [H i) Fo VFI (8], #A7 ms.
6)  [Min position limit: 607Dh_01]1 *¥5E Hbrfr B e /MR E1E, ERIN-0xTFFFFFFF.
7)  [Max position limit: 607Dh_02] *# € HArfr B i KR E(E, BN 0x7FFFFFFF.

Hr [Following error window: 6065h] 5 5E fe K LV IR 2, B4 HT45 € A B A 5L bR
B ZEME, R RE—-EHKRKTIHE, HHFFZNEKT [Following error time out: 6066h] ,
AAREEAF AL, S8 )5 7E Fault reaction active fil Fault }R#%, [Statusword: 6041h] JRZSZAF

281 Fault f7 & 1, [Error code: 603Fh] ST n%f M 45 1#1% . £+ [Controlword: 6040h] 5 A
0x0080, fili’x T15, iR [A] Switch on disabled IRZS, A% b AL E BT IEHAT .

2. PDO &4l

W TEBUE, ¥ slot fEAE DI # 3 csp AL, FHEHAT PDO 2 ML, Wk 8.9 fr
7~ o [ Target position: 607AhY , # & H#sf7 &, [ Controlword: 6040h 1 #K X 5 A

0x06->0x07->0x0F, #f A Operation enabled KA. 5 FuiH] HArAL &, BHLRHE1THIH
A=

z LG ©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.
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TE: DLEESB M 1.8° 256 414y - 4 I Target position: 607Ah Y% &y 51200((360/1.8
(CBEDMIE) > *256 (4173 O, BIENIEES)—Rl. 4070 2] LAE 2xxxh X RAHEEL.

% 8.9 CSP #&3 PDO

FE POE R WEAR | B | &F
RxPDO | [Controlword: 6040h] Il UINT16 | --- ik
BRI | [ Target position: 607Ah] SR DA INT32 WP | Wik
[ Statusword: 6041h] REF UINT16 | - ik

TxPDO ‘ ‘
[ Error code: 603Fh] LR UINT16 | - nl ik

IREh Kk

[ Position actual value: 6064h] | SZBrf7E INT32 WeE | ik
[ Digital inputs: 60FDh] BB | UINT32 | Ak

8.5.3 PP REMuEHER
76 PP R AL A BT, FuhiE PDO W HARI B, WRKaha3s B AT LB A

SRR, RAREHWAME. PP A SRz sh AT E ).

1. SDO #1#%t
o4z NI AR, @it SDO WAL L BT 5 o Hodr s * (K% R a1 BRI, AT

BIE6 AL -

1)  [Mode of operations: 6060hY *¥% & A#e Ei 7 B AL B (0x01).

2)  [Following error window: 6065h] *¥ & it KA B %7, .47 PUU.

3)  [Following error time out: 6066h] *15% € fx K i7 2% [ L VFIf (], HA7 ms.

4)  [Position window: 6067h] *¥5E Hbrfir B RAJoE,  FALE ik

5)  [Position window time: 6068h]Y *¥ & H Frfz B 34 6 [ ) o VFEFE],  BLA7 ms.

6)  [Profile jerk use: 60A4 ] *¥ & Jerk 24, Uffige S LRI G R, H.47 RPM/s/s.

7)  [Max profile velocity: 607Fh ) % & fx = B # A2,  H.47 0.1RPM.

8)  [Positioning option code: 60F2 ] * ¥ & #HXI 7 B 1) 775X, [ Controlword: 6040h] ] Bit6
91 BRIRANE S, A RAR, BT AR REIAN 0 R AR T — A B ArhL
BIZ1T, N1 R GAA BT . (A SKEAEXTE))

9)  [Min position limit: 607Dh_011) *#&5& H s B /MR EE, BRIN-0x7TFFFFFFF.

10) [Max position limit: 607Dh_021 *¥& & HArfr & i KR EE, #RIN 0X7FFFFFFF.

2. PDO #z#l

WG TE G s ¥ slot EME VI #e 2 pp A5, FAEH @ PDO &6 AL, Wk 8.10 J

7~o [Controlword: 6040h] [ Bit6~4 #5143 6.4 %€ , Bti6 il BitS B 44X iz 3 FAH 123,

[ Target position: 607Ah]) & 5& Hinfi B . [Profile velocity: 6081h]) & EFeEIESE, [Profile

acceleration: 6083h )i & N &, [Profile deceleration: 6084h Y & Ji# % . % J5 [ Controlword:
6040h] KX H N 0x06->0x07->0x0F, kA Operation enabled IR 7%,

)5 [Controlword: 6040h] [ Bit4 ¥ 0->1, BPH 0xOF->0x1F, HALK DL E I hniE
FEDNE B H AR B, & DLEE BV B S E H T B .

z LG ©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.
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AT s B2 b, R0 [ Target position: 607Ah) , HNLASEITRIH X

B AWM E. RS E-RRKENMERRE, 4 UBSH AR E. IF B IR

[ Controlword: 6040h] ¥ Bit4 H1 0->1.
B TR H AR A B I H AL BP AT, 7K [ Controlword: 6040h] 1) Bit5

I 0->1, BRI 0xOF->0x3F, WS7B1# & Hi Hisb B . VUSRI BATE AT 28 10 B b hr
B FENFE N 0x10F BRI,

8.5.4

% 8.10 PP #3 PDO

F3 18] POEd AR HiEER I::K [v2 #=F
[ Controlword: 6040h] e UINTI16 | --- Wik
[ Target position: 607Ah] HizhrE | INT32 vz Wik
RxPDO

[ Profile velocity: 6081h] SREEHEEE | UINT32 | 0.IRPM | @bif

IRBNHERIL
[ Profile acceleration: 6083h] JiIbr.Y;-3 UINT32 | RPM/s | ik
[ Profile deceleration: 6084h] VR UINT32 RPM/s Witk
[ Statusword: 6041h] REF UINT16 | --- Dhik

TxPDO : —

[ Error code: 603Fh] R UINTL6 | -- Wik

KRB R 1%
[ Position actual value: 6064h] SERRATE | INT32 (h%7 Wik
[ Velocity actual value: 606C] SERRIESE | INT32 0.IRPM | #hifk

PV 3 EREEE

£ PV RCERE RN, LS L 5]

1.
Jed% NHREE, @i SDO WA ZLXF G o Forb s = (Xt Rl F BRAE, AT

SDO #atk

FIaa ik .

1)
2)
3)
4)
5)

[ Mode of operations: 6060h ] *i% & Ay %E B 4 1513 (0x03)

[ Velocity window: 606Dh] *¥& & H A5 id B 2IATEH, A7 0.1RPM.

[ Velocity window time: 606Eh Y *525E H A 18 B2 3132 36 Fl 1) su VPN [A], - FAAL ms.
[ Profile jerk use: 60A4 1 *¥% 7€ Jerk 4, {UffiRE S LR HRL, AL RPM/s/s.
[ Max profile velocity: 607Fh Y *i5% 5& ¢ i PR & 3 FE,  HA7 0.1RPM

2. PDO #=Hi

WIBATE RS, ¥ slot FERE VIS pv B2, HEH T PDO ML, 13k 8.11 fr
7~o [Target velocity: 60FFh) ¥ € AN[H ) H AR, [Profile acceleration: 6083h] % & Il

W,

[Profile deceleration: 6084h) ¥ EJ#EE . /5 [Controlword: 6040h]) # i, KK

B\ 0x06->0x07->0x0F, #F N\ Operation enabled tRZ% . HLAUKE AL E 108 B2 s 2] H Fris

%,

ZLG

[ Target velocity: 60FFh] HARHEE, & 0 B, HAL Lok B s 15 1k

38
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FHE BRI IRIR
% 8.11 PV #x PDO
1] POES B BiEAER | B | &F
[ Controlword: 6040h] Fa il 7 UINT16 | --- Wik
RxPDO | [Target velocity: 60FFh] H bR INT32 0.1RPM | Whik
IXBNEIL | [Profile acceleration: 6083h] g i UINT32 | RPM/s | AT ik

[ Profile deceleration: 6084h] UINT32 RPM/s %

&
o | & | &
W

[ Statusword: 6041h] REF UINT16 | --- Wik
TxPDO . \
[ Error code: 603Fh] Hihg UINT16 | --- J 1%k
IRAN AR I%E
[ Position actual value: 6064h] SEERE INT32 W Wik
[ Velocity actual value: 606Ch] Sz INT32 0.1RPM | AJik

8.5.5 HM 3 FTER

£ HM HEBAN, 1y eI % S,
1. SDO #1#t
o4z NI AR, @it SDO WAL LB 5 o Hodr s * (K% R a1 BRI, AT
WAL -
1)  [Mode of operations: 6060h] *i% & A JHZE X (0x06) .
2)  [Following error window: 6065h] *¥ & it KA B %7, .47 PUU,
3)  [Following error time out: 6066h] *15% € fx K i7 2% [ L VFIf (], BA7 ms.
4)  [Position window: 6067h] *¥55E Hbrfr B Rk JuE, FALE k.
5)  [Position window time: 6068h]) *¥ & H Frfz B 34 6 [ ) o VFEFE],  BLA7 ms.
2. PDO =l
PIaTEUR , K slot FEREUIH 2] hm #23X, FHEATQIR PDO #24H fapl, Wigk 8.12 fir
7o W€ [Homing speed switch: 6099h_011 F-HRIAEH KM miEE, [Homing speed zero:
6099h 021 B IHEH LM i =% A, [ Homing acceleration: 609AhY I3 2= ) fin ek i o
[ Controlword: 6040h] ] Bit4 F51%%k 6.4 W&, I 0->1 ZWTFIHIES), 1->0 EiFiEs).
[Homing method: 6098h]) ¥¢E AR, 17 M IERAHFRIAZE, 18 1 H PR <14
%, HAR B8 A SLRF . ¥ 58 PDO J& , [ Controlword: 6040h J0x06->0x07->0x0F , # X\ Operation
enabled RA, HEFIZFIFA.

%= 8.12 HM #&= PDO

FlE] PO R HamAeR ==K #/iF
RxPDO [ Controlword: 6040h] it UINT16 Wik
IRFIE [ Homing method: 6098h] JAERR INT8 - AJix

z l ‘ﬂ ©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.
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SHEBHLIREIER
i [ Homing speed switch: SHRIAFEF KB .
.. UINT32 0.1RPM A%
6099h_01] BERR
, BRHAFTHFEN )
[ Homing speed zero: 6099h_02] - UINT32 | 0.1RPM | mi%
BelRE
[ Homing acceleration: 609Ah] YAZE B AN RIER UINT32 RPM/s | A&
[ Homeing offset: 607Ch] EhREE INT32 a7 1 pvi
TYPDO [ Statusword: 6041h] REF UINT16 Wik
IREhE [ Error code: 603Fh] HiREg UINT16 --- Ak
=3 [ Position actual value: 6064h] IR E INT32 a7 v
[ Velocity actual value: 606C] LRRRE INT32 0.1RPM | mJi&

8.6 CiA402 EfthisiEf
8.6.1 CiA402 ==

[ Digital inputs: 60FDh] B AN B 75 5 HPRA, N 0 RamLR, A 1 RRH . Bit
0 N DI1, Bitl N DI2, Bit3~31{#F. MECBEMRERA AL/, DI2 F1 DI 1 685 it &
IEFRAZ S . 24 DI ACE A Quick Stop ThREJE, DI A & HE Pt & Quick Stop Hhfg.

z LG ©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.
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9. L BESHRK

9.1 E¥ELE

Wsh s A S HET ZLG EscWizard [6] 7 BB BB T IbB A, A A K
ML B xxx.wz [ 73X, R IEFFEMBCR R &R S0 A s CloR sy H2E
ZHO » RRHENEM. AT, %R D - PRE R E BN SHE AT, WK 9.1
B

|;z¢¢ 8
ZMD-E1-050-ETCH IR E 38 5) 5
| o s sumsew
‘ B
B3 1 FHEEESTE  DRV_UBUS_MAX_V

| SEEhESEER AR RBI R A S HAE, [AUERE] 2 hT I AaE.
i IR ARER 2, ENE T .

9.1 EFRHEFERG

18 280 ] — U A S B0 3T B IR Bl 85

TiE 1 A
1D >S5 HEtherCATHLE UM, A Micfefic B 1
2)  FAMT IR R EtherCAT L3k #4F, UWNTwinCAT, JEIIFOEINAE NI B cfg 1
FIIKBha% . HHFT AR

T7iE 2 Ak
1) é%m%%#M%m%ﬁm% Bi & Euh, Bl TwinCAT, EidSDOEEL200xh* G4,
SR J5 1 1t 2FFEh X 5 B 2FFFhot 8T 20K AN 88 o BARME 77 L B %94,

9.2 [EHHE

FTFFFRET EtherCAT 3 4F, W TwinCAT, @it FOE Ijfg FEIECE N bin SC4F 30K
FIE

z LC" ©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.
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10. =S SHERR

OR ) A AT I 31 S 5 i gl 2 & HE 4 %5, RUN 87~ LED R, 3 Hi#3d [ Error code: 603Fh]
el RS R, Wk 101 frw.

%= 101 HpERG

WS | BEER BN W1 T

0x2320 3 WX Bh J ik JelHL, WE W OR RS, AT

0x3210 2 CiN/bunsy i IR IEH J5, T15: $7 &3% Fault reset.

0x3220 2 HIVE R i IR R IEH J5, T15: $7 %3% Fault reset.

0x4310 2 i TR N RS SOCRAR, T15: ##19Ki% Fault reset.

0x5442 2 TERRAL Ti5E DI2 A& G, T15: )7 K% Fault reset.

0x5443 2 BB AL T5E DI 1AM A G, T15: 545 3% Fault reset.

05530 5 B it [Default data: 2FFFh.1] & ) ERINSHL,
st FOE FfF7+4

07121 3 e Zi}jz%ﬁzi*ﬂﬂi%&ﬁﬂﬁﬂ@@]éﬁ TSI

0x8611 2 Mﬁiiiﬁfiifﬁﬁ&) T2 LR PHAS IS, T15: $#i7 & 3% Fault reset.

0xFF00 5 IR A WE RS 24V HIKIER J5, # EAsliafr.

2LG ©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.
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1. HRFH

11.1 WRFHLEEH
ot G F HL AR IR CiA402 bRl TR 11.1.

= 1M1 MRFHLEN

L] POEA
0000H------- OFFFH Hllm R R
1000H------- 1FFFH COE J#fE5 &
2000H------- SFFFH "5 H E U B
6000H------- 9FFFH W THBTR

11.2 x5 4A 1xxxh S

X% 1xxxh &2 COE BEX %R, ARIKEZHTSHECE, Wk 11.2 fin.

& 11.2 &R 1xxxh

er-% % - b pS
_ AR B il SelE| ZINE #=F
FH 3|

0x1000 0 -t R UINT32 0~0xFFFFFFFF 0x00000192

0x1008 0 2% A K R STRING ZMTC-EF1200

0x1009 0 AR A R STRING 1.00

0x100A 0 AR A R STRING 1.1.1

0x1018 1 fER 7 1D R UINT32 0~0xFFFFFFFF 0x201811

0x1018 4 T35 R UINT32 0~OxFFFFFFFF

11.3 x5 4A 2xxxh S

XGMH 2xxxh & K EHE S, ARGZEEHTSHELE, R 1.3 fion. HHLE
B BV X T EMEN RW X %, ZHi LR CiA402 IRASHLAE Switch on disabled R

A F(RUN LED 12X), {#/H SDO &k, & BNl 25

—

1E17,

{ERIE S0 T s S 3

BNEINSE. WREESHEONE T S50, W7 Z#/E [User data: 2FFFh.0] X 4.
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ZMTI-EF1200

IR EHIRR
#*F 11.3 XFHKEE 2xxxh
%
= A R " it SeE ik #iE
F % &
5]
0x2000 | © SRS R | UINT32 | 0~0XxFFFFFFFF Ltm%i%ﬁﬁ
0x2001 | © ZHIRA R | UINT32 | 0~OxFFFFFFFF X G AR A
0x2002 | 0 R R | FLOAT | 0~2147483647 34
0x2003 | 0 BRI MR R | FLOAT 95.4 113.6 LAY
0x2004 | 0 HIUE HL R | FLOAT 1~48 48 ALV
0x2005 | 0 R R | FLOAT 48-75 75 LAY
0x2006 | 0 RIEHE R | FLOAT 1~15 15 LAY
0x2007 | 0 LEIBE SNGER R | FLOAT 5 5 AL A
0x2008 | 0 P A R | FLOAT 1.8 AR
0x2009 | 0 4535 R | FLOAT 1~256 64 2 [ n K7
0x200A | 0 LIk oG R R | FLOAT 0~5 2 AL A
0x200B | 0 PREFHLIR RW | FLOAT 0~1.5 0.25 AL A
0x200C | 0 i L FRLIR (1 B 2 RW | FLOAT 0~15 3
0x200D | 0 BRI S5 R | FLOAT -64~63 63
0x200E | 0 B o S PR A PR R | FLOAT | 0~2147483647 100 /L RPM
0x200F | 0 BB R R | FLOAT | 1~2147483647 800 H{7 RPM
0x2010 | © PWM #5475 R | FLOAT 1~47000 47000 AT He
1 f#RE, 0 AMERE
0x2011 | © DA Re R | FLOAT 081 0 (ﬁﬁw%ﬂ\%%
3% 0x2009 % B
N 256 ZH53)
0x2012 | 0 AR R R | FLOAT | 0~2147483647 | 1000
0x2013 | 0 EL TR AN R | FLOAT 05k 1 0 0 A, 1M
0x2014 | 0 IR AT R | FLOAT 0~511 255
il
0x2015 | 0 e [ £ FE I 25 S 40 R | FLOAT | 0~16711680 65536
0x2016 | 0 7 B A 22 B K AH R | FLOAT 0~90 50 ﬁﬁ%gg?;iﬁ’ fir
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ZMTI-EF1200

IR EHIRR

%

Zi = £ E e s %’Z &5t

5l
0x2017 | 0 Inigis A = R | FLOAT 182 1 1 B, 2 SE
0x2018 | 0 BN g & R | FLOAT | 1~2147483647 | 4915 /7 RPM/s
0x2019 | 0 BRV el 2 R | FLOAT | 1~2147483647 | 4915 FAL RPM/s
0x201A | 0 ik S S H R | FLOAT | 1~2147483647 | 600 A7 RPM/s™2
0x201B | 0 Fe A BRALFF IR R | FLOAT 05k 1 1 0 Zkfg, 1 ffiRg
0x201C | 0 BN TR R | FLOAT 3 3 RE CEHRICE)
0x20ID | 0 A EF BTN T R | FLOAT | 1~2147483647 1
0x201E | 0 A BT R B R | FLOAT | 1~2147483647 1
0x201F | 0 {QEWﬁifﬁ%%k R | FLOAT | 1~2147483647 | 20000 A ki
0x220 0 {jﬁ%{jifﬁ%ﬁw R | FLOAT 1~65535 2000 AT ms
0x2021 | © (DA EZN DA RN R | FLOAT | 1~2147483647 200 BTG ki
0x2022 | 0 P E I B I E] R | FLOAT 1~65535 10 FAT ms
0x2023 | 0 TSR R | FLOAT | 1~2147483647 100 H47 0.IRPM
0x2024 | 0 P B S B 1 (1) R | FLOAT 1~65535 10 AL ms

x 114 Fiat ZHTEASE, EHR CiA402 IRAEWLE Switch on disabled R T,
A et SDO 1Bk .

[ User data: 2FFEh ) ¥ 457 2xxxh FOXF G2 [E A N PS5, 25 N 0x1234,
RIGE N 0x4321, MR EBNAE N 0, F7m 2xxxh FIXF G L E AL A H 8 S50, ks a8
SLZI%E 2xxxh KISz T, HEM FHEEHE. 28 0xFFFF EoR[E 16 R %, [Error code:
603Fh ) B Bon X M RAR RIS . IR 5 O\ 0x1234. 0x4321 B OXFFFF PAAMKIEUE, Xt 2 #
W HEBER 0,

[ Default data: 2FFFh ] ¥ ) BN S HUEMC A P AEF S8, 6B 0x5678, SR
BN 0x8765, WIREABNENR 0, Fawh] BINSEk E A H P A 25, k338 2044
HBIANSHuz1T, HER Bl s Mg, 24 OxFFFF £R [, [Error code: 603Fh]
B TRt N AR . SRS N 0x5678. 0x8765 B OXFFFF LLAMEE , A R & A )
BH 0.

JEE: 152¢ 2xxxh XI5 A0, DA 113 B9 ERA, HABELEHEIL, TS
TR a5y
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ZMTI-EF1200

St IR EhIELR
% 1.4 BETSFELE

%
SOE 3 B BRiA

%= £33 i) wHE &%
= ik 18

]
0x2FFE 0 User data RW | UINTI16 | 0/0x1234/0x4321/0xFFFF 0
0x2FFF 0 Default data RW | UINTI16 | 0/0x5678/0x8765/0xFFFF 0

11.4 FFHR4H 3xxxh 5L

R AL Srooch K 5 CNAER B AR BT 5 IR TR D ACEL.
U LAURIATICE, BRI, LRSI, IFEe, T bLER SDO ik
0 LRI B

*F 11.5 3FHK A 3xxxh

POE ¥ B A
£ ESTIE - &5
FH | RS 1 (]
0x3000 | 0 Latch Cfg RW | UINT8 | 0~1 0 e

11.5 & 4A 6xxxh 4EL
WG 6xxxh 2B T G, ARIKENZRH T CiA402 Phill, W&k 11.6 Ais.

F 11.6 HHRF 6xxxh

%
EOES = Rk
= B E il SeHE #x
i :: f&
5]
0x603F | 00 | Error code R | UINT16 | 0~0xFFFF 0
0x6040 | 00 | Control word RW | UINTI16 | 0~0xFFFF 0
0x6041 | 00 | Status word R | UINT16 | 0~0xFFFF 0
0x6060 | 00 | Modes of operation RW | INT8 1 8
Modes of operation
0x6061 | 00 ) R | INT8 1 8
display
0x6064 | 00 | Position actual value R | INT32 -0x7FFFFFFF~0x7FFFFFFF | O
Following error
0x6065 | 00 ) RW | UINT32 | 0~0x7FFFFFFF 20000
window
z LG ©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.
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ZMTI-EF1200

Wit LR BN E R
%
BOES B 2RiA
N AR Eid) SeEl pad
i (3 &=
5]
Following error time
0x6066 | 00 RW | UINT16 | 0~0XxFFFF 2000
out
0x6067 | 00 | Position window RW | UINT32 | 0~0x7FFEFFFF 200
Position window
0x6068 | 00 | RW | UINT16 | 0~0xFFFF 10
time
0x606C | 00 | Velocity actual value | R | INT32 -0x7FFFFFFF~0x7FFFFFFF | 0 HA7 0.1RPM
0x607A | 00 | Target position RW | INT32 | -0x7FFFFFFE~0x7FFFFFFF | 0
0x6081 | 00 | Profile velocity RW | INT32 | 0~0x7FFEFFEF 800 Hf7 0.1RPM
0x6083 | 00 | Profile acceleration RW | UINT32 | 0~0x7FFFFFFF 4915 HLA7L RPM/s
0x6084 | 00 | Profile deceleration | RW | UINT32 | 0~0x7FFFFFFF 4915 A7 RPM/s
Quick stop
0x6085 | 00 RW | UINT32 | 0~0x7FFFFFFF 4915 A7 RPM/s
deceleration
0x6093 | 01 Position factor Num RW | INT32 0~0x7FFFFFFF 1
0x6093 | 02 | Position factor Den RW | INT32 0~0x7FFFFFFF 1
0x60A4 | 00 | Profile jerk use RW | UINT32 | 0~0x7FFFFFFF 600
0x60FD | 00 | Digital inputs R | UINT32 | 0~OXxFFFFFFFF 0 EAERTTUN
0x60FF | 00 | Target velocity RW | INT32 | -Ox7FFFFFFF~0x7FFFFFFF | 0 HA7 0.IRPM
z LG ©2025 Guangzhou ZHIYUAN Electronics Co., Ltd.
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ZMTI-EF1200
L HE R AIERRIR

12. K FEA

AE AR EE L S RN, M BeE T R AR AR CRRR “Boz 17 ) £
AT R T REM O T R ELVESE . HER RO RS R (B TAT N B BA — € Rt
R, Bz HL T AN E 5 42 ORAIEZ SO AR AR AT B (i 2k 5 08 A« 30 W A AR A il
KN DL SR ATF M B RN FEAT R, BARATIER . N TR RIS, 5
R P B ) S8 H 1 O et e S B0 i1 AR N R R . U B R 5 53R
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	1.产品介绍
	1.1产品命名
	基于上述命名规则与铭牌说明，本产品的相关数据如下表
	表1.1  本
	型号
	功能描述
	适配机型
	ZMTI-EF1200
	E系列步进电机驱动模块
	ZPT-8080

	1.2产品简介
	ZMTI-EF1200是ZLG致远电子推出的步进伺服驱动器。该驱动器基于致远电子完全自主研发的电机驱

	1.3产品特性
	符合EtherCAT和CiA402运动控制协议标准；
	内置16kbit EEPROM；
	支持单端口通讯与双端口级联通讯；
	支持含正交编码器的48V/5A的两相步进电机；
	支持周期同步位置控制模式、轮廓位置模式、轮廓速度模式、归零模式；
	3个数字输入；
	1组ABZ正交编码输入；
	开环或编码器闭环控制可选；
	工作温度为-20℃ ~ +60℃；
	塑胶外壳，符合UL 94V-0标准；
	支持DIN35mm Rail标准导轨支架。

	1.4产品应用
	◆物流装备
	◆电子制造
	◆新能源
	◆纺织
	◆包装

	1.5订购信息
	型号
	温度范围
	类型
	ZMTI-EF1200
	0°C ~ +50°C
	步进电机驱动

	1.6产品照片
	ZMTI-EF1200产品照片如下图
	图1.1  Z
	注：产品照片仅作为参考，具体以产品实物为准。


	2.硬件接口
	图2.1  硬
	①内部总线
	②编码器以及数字输入输出接口
	③电机驱动以及电机电源接口
	④现场电源输入（详见表2
	⑤接地弹片
	⑥现场电源负极0V
	⑦现场电源正极24V
	⑧大地PE
	2.1指示灯定义
	图2.2  硬
	表2.1  L
	序号
	丝印
	指示灯名称
	颜色
	功能描述
	①
	1
	IN
	绿色
	输入端口的状态。
	灭：无连接。
	常亮：有连接，但无数据传输。
	闪烁：有连接，有数据传输。
	②
	2
	OUT
	绿色
	输出端口的状态。
	灭：无连接。
	常亮：有连接，但无数据传输。
	闪烁：有连接，有数据传输。
	③
	3
	ST
	绿色
	使能编码器时，7Hz快闪表示正转，1Hz慢闪表示反转，灭表示不转。
	禁能编码器时，常灭。
	④
	4
	LAT
	绿色
	亮表示信号排针的Latch脚被拉低（输入模式）
	灭表示信号排针的Latch脚被拉高或悬空（输入模式）
	亮表示信号排针的Latch脚有输出，NPN型（输出模式）
	灭表示信号排针的Latch脚悬空，NPN型（输出模式）
	⑤
	7
	DI 1
	绿色
	亮表示信号排针的DI 1脚被拉低，
	灭表示信号排针的DI 1脚被拉高或悬空。
	⑥
	8
	DI-2
	绿色
	亮表示信号排针的DI 2脚被拉低，
	灭表示信号排针的DI 2脚被拉高或悬空。
	⑦
	15
	VM
	绿色
	48V电源指示灯
	⑧
	16
	UP
	绿色
	现场24V电源指示灯
	⑨
	17
	PWR
	红色
	系统工作时常亮
	⑩
	18
	RUN
	绿色
	IO模块正常运行时常亮

	2.2接线端子定义
	表2.2  接
	端子序号
	符号
	功能描述
	1
	EncA
	正交编码器信号A/B/Z
	2
	EncB
	3
	EncZ
	4
	Latch
	默认抱闸输出，NPN型（输出低电平有效），配合CiA402控制制动抱闸；也可配置为数字输入，NPN型
	5
	5V Sensor
	数字信号5V电源输出，可给编码器供电
	6
	GND Sensor
	7
	DI 1
	默认数字信号输入，NPN型（输入低电平有效）；也可分别配置为正极限和负极限输入
	8
	DI 2
	9
	Motor A-
	A相驱动正端
	10
	Motor A+
	A相驱动负端
	11
	Motor B-
	B相驱动正端
	12
	Motor B+
	B相驱动负端
	13
	48V Motor
	48V正极输入
	14
	48V Motor
	15
	GND Motor
	48V负极输入
	16
	GND Motor
	17
	24V
	电源正极输出
	18
	0V
	电源负极输出


	3.接线图
	图3.1  Z

	4.产品参数
	如无特殊说明，参数是基于温度是在25℃，湿度在52%所测量。
	4.1一般参数
	表4.1  Z
	参数
	规格
	IP等级
	IP20
	产品尺寸（高×深×宽）
	118.5mm×75mm×18mm
	重量
	90g
	热拔插
	支持

	4.2电气特性参数
	表4.2  Z
	系统工作电压
	VS
	耦合器提供
	4.75
	5
	5.25
	V
	现场供电工作电压
	VIO
	--
	18
	24
	30
	V
	电机驱动工作电压
	VM
	--
	19
	48
	58
	V
	系统静态电流
	IS
	VS=5V
	--
	80
	--
	mA
	系统工作电流
	ICC
	VIO=24V，VS=5V
	--
	88
	--
	mA
	系统供电最大电流
	ISMAX
	VS=5V
	--
	--
	3
	A
	现场供电最大电流
	IFMAX
	VIO=24V
	--
	--
	4
	A
	电机峰值相电流
	IM
	VM=48V
	--
	--
	5
	A
	最高步进频率
	RIN
	--
	200
	--
	--
	整步/秒
	fT
	--
	1
	--
	256
	倍
	fC
	--
	--
	40
	--
	kHz
	VLENC
	VCCSENSOR=5V
	0
	--
	1.5
	V
	VHENC
	VCCSENSOR=5V
	3.5
	--
	5
	V
	fENC
	--
	0
	--
	2
	MHz
	数字信号输入低电平
	VLI
	--
	-3
	0
	2
	V
	数字信号输入高电平
	VHI
	--
	3.7
	0
	28
	V

	4.3通讯规格
	驱动器的通讯规格如表4.3所示。
	表4.3  通讯规格
	通讯功能
	EtherCAT
	COE（CANopen over EtherCAT）、FOE（File Access over Et
	设备协议标准
	IEC61800-7 CiA 402 Drive Profile
	同步管理器
	SM0：邮箱接收（主站TO从站） 
	SM1：邮箱发送（从站TO主站） 
	SM2：过程数据输出（主站TO从站） 
	SM3：过程数据输入（从站TO主站）
	通信对象
	SDO：服务数据对象 
	PDO：过程数据对象 
	同步模式
	DC-Synchron
	SM-Synchron
	控制模式
	周期同步位置控制（Cylic SynDIronous Position）
	循环周期
	1ms、2ms、4ms、8ms...20ms

	4.4电磁兼容性
	表4.4  ZMTI-EF1200的EMC特性参数
	测试项
	测试标准等级
	性能判据
	静电放电抗扰度
	Air±8kV
	GB/T 17626.2
	IEC/EN 61000-4-2
	Perf.Criteria B
	辐射骚扰
	30M~1000MHz
	GB/T 6113.203
	CISPR 16-2-3
	符合Class A限值
	注：现场IO电源电压不要超过限定范围值，否则会容易出现IO模块无法正常使用情况，或会造成永久性不可恢

	4.5环境适应性
	表4.5  ZMTI-EF1200环境适应性
	参数
	条件
	最小值
	典型值
	最大值
	单位
	工作温度
	上电工作
	0
	+25
	+50
	℃
	存储温度
	带包装
	-40
	+25
	+85
	存储湿度
	无凝结
	5
	--
	95
	%
	海拔高度
	--
	--
	--
	2000
	m
	冷却方式
	--
	自然空冷

	4.6安规特性
	表4.6  ZMTI-EF1200安规特性
	参数
	条件
	最小值
	典型值
	最大值
	单位
	绝缘电阻
	输入端口对内部总线；
	测试电压500VDC
	1
	--
	--
	GΩ
	抗电强度
	内部总线对大地
	--
	500
	--
	VDC
	输入端口对大地
	--
	500
	--
	VDC
	输入端口对内部总线
	（数字隔离器隔离）
	--
	500
	--
	VDC
	--
	500
	--
	VAC
	外壳材料
	--
	阻燃塑胶外壳，符合UL 94V-0标准

	4.7产品尺寸
	图4.1  Z


	5.产品演示
	5.1准备工作
	图5.1  最

	5.2EtherCAT主站配置
	5.2.1新建项目
	图5.2  T
	图5.3  新
	图5.4  工
	图5.5  工
	图5.6  网
	注：使用EtherCAT等实时协议，网络端口需要TwinCAT RT驱动程序，因此EtherCAT主
	图5.7  网

	5.2.2扫描设备
	图5.8  扫
	图5.9  提
	图5.10  
	图5.11  
	图5.12  
	图5.13  
	图5.14  

	5.2.3检查连接
	图5.15  

	5.2.4电机参数查看与运行模式设置
	图5-16  
	图 5.17 


	5.3功能演示
	图5.18  
	图5.19  
	图 5.20 


	6.烧录EtherCAT从站的ESI文件
	图6.1  E
	图6.2  选
	图6.3  烧
	注：选择烧录的ESI文件时一定注意厂商名称、ProductCode、RevisionNo是否与需要烧

	7.EtherCAT通讯基础
	7.1EtherCAT简介
	EtherCAT（Ethernet Control Automation Technology）是一
	EtherCAT的设计目标是实现极低的通信延迟和高带宽的数据传输，以满足高速控制和数据采集的需求。它
	EtherCAT从器件含有2个以太网端口，以支持级联的网络结构。一般情况，主站需要1个以太网端口，但

	7.2EtherCAT状态
	EtherCAT执行的通讯状态机，主要用于管理主从站之间的通讯，通讯功能主要包含邮箱和过程数据的通讯
	图 7.1 E
	EtherCAT的状态机有如下特点：
	各状态的通讯功能如表 7
	Init初始化
	Pre-Operational预操作
	Safe-Operational安全操作
	Bootstrap引导
	一般使用FOE协议的邮箱通讯。

	7.3EtherCAT数据对象
	7.3.1SDO服务对象
	SDO 用于传输非周期数据，如通信参数配置和伺服运行参数配置。EtherCAT 主站可以通过使用 S
	SDO采用的是客户端/服务器模型，主站为客户端，驱动器为服务器，所有传输都必须是客户端发起，服务器响

	7.3.2PDO过程对象
	PDO用于传输周期数据。周期数据是指在每个网络周期中，主站与从站之间传输的数据。这些数据都是驱动器运
	PDO 一般用于实时的数据更新；其分为接收 PDO(RxPDO)和发送 PDO(TxPDO)，前者的
	以第二组为例说明。使用前，主从站同时登记：RxPDO是在地址为0x1601开始的对象，并按顺序填入C
	图 7.2 常

	7.3.3SDO和PDO对比
	SDO和PDO的对比如表5


	7.4EtherCAT同步模式
	同步模式需要使用PDO，周期性地同步收发数据，例如CiA402协议中周期同步位置模式，主站定时通过P
	7.4.1SM事件同步模式
	在SM事件同步模式下，EtherCAT总线通信的机制就是Frame数据帧到达从站后会触发SM Eve

	7.4.2分布时钟同步模式
	在分布时钟同步模式下，连接主站的第一个从站会产生一个高精度的时钟信号源，周期性地报告给主站和其他从站


	7.5EtherCAT从站信息
	EtherCAT中的ESI文件，即EtherCAT Slave Information（EtherC
	在EtherCAT系统中，ESI文件的作用至关重要。当从设备上电时，系统会通过I2C总线读取EEPR


	8.CiA402控制说明
	8.1CiA402简介
	CiA402是一种主流的电机控制通讯框架协议，使用主从模式，主站控制多台从站（电机）的位置、速度或转
	驱动器上电后，会尝试通过网口连接EtherCAT主站，或通过调试口连接Modbus RTU主站。如果

	8.2CiA402状态机
	主站连通驱动器后，驱动器按图 
	8.2.1状态
	在Start到Ready To Switch On状态，只需接通控制电源、保持通讯即可，无需接通驱动
	图 8.1 C

	8.2.2条件
	图 8.1各个跳转条件
	表 8.2  


	8.3CiA402控制字
	8.3.1位定义
	控制字Controlword的地址位于6040h，主站通过它给从站发出不同的指令组合，各位的定义如
	表 8.3  
	Bit6~4是运行模式控制位，仅在PP轮廓位置和HM归零模式使用，如
	表 8.4 运
	位
	PP轮廓位置
	HM归零
	4
	上升沿时更新目标位置
	上升沿时开始归零
	5
	0：到达当前的目标位置后，再往新的目标位置运行
	1：立刻往新的目标位置运行
	---
	6
	0：目标位置为绝对位置
	1：目标位置为相对位置
	---

	8.3.2指令编码
	控制字的Bit 3~0以及Bit 7组成命令代码，实现图 
	表 8.5 指


	8.4CiA402状态字
	8.4.1位定义
	状态字Statusword的地址位于6041h，主站通过读取此对象获悉从站的当前状态，各位的定义如
	表 8.6 状
	位号
	名称
	说明
	0
	准备启动
	1
	启动，主电源需接通
	2
	允许启动，电机已通电上锁
	3
	错误
	4
	为1表示已接通主电源
	5
	为0表示正在快速停止
	6
	未启动
	7
	为1表示发生了错误等级为0的错误，即发出警告
	8
	本产品不使用
	9
	为1表示控制字的指令已被执行
	10
	为1表示已达到目标值，位置、速度、转矩等
	11
	本产品不使用
	12~15
	N / A
	本产品不使用

	8.4.2状态编码
	状态字的Bit 0~3以及Bit5~6 组成状态编码，每组编码对应
	表 8.7  


	8.5CiA402运行模式
	在进入Operation enabled状态后，驱动器将根据运行模式字Modes of operat
	表 8.8  
	数值
	定义
	-128 ~ -1
	厂家自定义
	+1
	Profile position mode  PP轮廓位置模式
	+2
	Velocity mode  V速度模式
	+3
	Profile velocity mode  PV轮廓速度模式
	+4
	Profile torque  mode  PT轮廓转矩模式
	+5
	保留
	+6
	Homing mode  HM归零模式
	+7
	Interpolated position mode  IP插补位置模式
	+8
	Cyclic sync position mode  CSP周期同步位置模式
	+9
	Cyclic sync velocity mode  CSV周期同步速度模式
	+10
	Cyclic sync torque mode   CST周期同步转矩模式
	+11 ~ +127
	保留
	8.5.1到达和跟随判断
	1.位置到达和跟随
	图 8.2 显示了在位
	在CSP周期同步位置模式下不支持位置到达的判断，且仅支持绝对位置控制。
	图 8.2  
	图 8.3 位置跟随错误
	图 8.3 位

	2.速度到达和零速
	图 8.4显示了在PV
	图 8.4  
	图 8.5显示了在PV
	OLE_LINK2
	图 8.5 零


	8.5.2CSP周期同步位置模式
	在CSP周期同步位置模式下，主站通过PDO定时更新目标位置。主站根据需要实现的加减速和匀速过程，精确
	1.SDO初始化
	先按下面的流程，通过SDO初始化必要的对象。其中带*的对象可使用默认值，不进行初始化。
	其中【Following error window: 6065h】设定最大允许的误差，即当前给定位置

	2.PDO控制
	初始化完成后，将slot插槽切换到csp模式，再使用如下PDO控制电机，如
	注：以整步角度1.8°，256细分为例：如果【Target position: 607Ah】设置为5
	表 8.9 C
	方向
	对象
	名称
	数据类型
	单位
	备注
	RxPDO
	驱动接收
	【Controlword: 6040h】
	控制字
	UINT16
	---
	必选
	【Target position: 607Ah】
	目标位置
	INT32
	微步
	必选
	TxPDO
	驱动发送
	【Statusword: 6041h】
	状态字
	UINT16
	---
	必选
	【Error code: 603Fh】
	错误码
	UINT16
	---
	可选
	【Position actual value: 6064h】
	实际位置
	INT32
	微步
	必选
	数字信号输入
	UINT32
	---
	可选


	8.5.3PP轮廓位置模式
	在PP轮廓位置位置模式下，主站通过PDO更新目标位置，驱动器自行实现加减速和匀速过程，最终到达目标位
	1.SDO初始化
	先按下面的流程，通过SDO初始化必要的对象。其中带*的对象可使用默认值，不进行初始化。

	2.PDO控制
	最后【Controlword: 6040h】的Bit4出现0->1，即由0x0F->0x1F，电机将
	在运行到目标位置过程中，如果修改【Target position: 607Ah】，电机不会运行到新设
	如需在运行过程中修改目标位置并且立即执行，需将【Controlword: 6040h】的Bit5出现
	表 8.10 
	方向
	对象
	名称
	数据类型
	单位
	备注
	RxPDO
	驱动接收
	【Controlword: 6040h】
	控制字
	UINT16
	---
	必选
	【Target position: 607Ah】
	目标位置
	INT32
	微步
	必选
	【Profile velocity: 6081h】
	轮廓速度
	UINT32
	0.1RPM
	必选
	【Profile acceleration：6083h】
	加速度
	UINT32
	RPM/s
	必选
	【Profile deceleration：6084h】
	减速度
	UINT32
	RPM/s
	必选
	TxPDO
	驱动发送
	【Statusword: 6041h】
	状态字
	UINT16
	---
	必选
	【Error code: 603Fh】
	错误码
	UINT16
	---
	必选
	【Position actual value: 6064h】
	实际位置
	INT32
	微步
	必选
	【Velocity actual value: 606C】
	实际速度
	INT32
	0.1RPM
	必选


	8.5.4PV轮廓速度模式
	在PV轮廓速度模式下，让电机匀速转动。
	1.SDO初始化
	先按下面的流程，通过SDO初始化必要的对象。其中带*的对象可使用默认值，不进行初始化。

	2.PDO控制
	初始化完成后，将slot插槽切换到pv模式，再使用如下PDO控制电机，如
	表 8.11 
	方向
	对象
	名称
	数据类型
	单位
	备注
	RxPDO
	驱动接收
	【Controlword: 6040h】
	控制字
	UINT16
	---
	必选
	【Target velocity：60FFh】
	目标速度
	INT32
	0.1RPM
	必选
	【Profile acceleration：6083h】
	加速度
	UINT32
	RPM/s
	可选
	【Profile deceleration：6084h】
	减速度
	UINT32
	RPM/s
	可选
	TxPDO
	驱动发送
	【Statusword: 6041h】
	状态字
	UINT16
	---
	必选
	【Error code: 603Fh】
	错误码
	UINT16
	---
	可选
	【Position actual value: 6064h】
	实际位置
	INT32
	微步
	必选
	【Velocity actual value：606Ch】
	实际速度
	INT32
	0.1RPM
	可选


	8.5.5HM归零模式
	在HM归零模式下，让电机找到零点。
	1.SDO初始化
	先按下面的流程，通过SDO初始化必要的对象。其中带*的对象可使用默认值，不进行初始化。

	2.PDO控制
	初始化完成后，将slot插槽切换到hm模式，再使用如下PDO控制电机，如
	表 8.12 
	方向
	对象
	名称
	数据类型
	单位
	备注
	RxPDO
	驱动接收
	【Controlword: 6040h】
	控制字
	UINT16
	---
	必选
	【Homing method: 6098h】
	归零模式
	INT8
	---
	可选
	【Homing speed switch:  6099h_01】
	寻找归零开关的最高速度
	UINT32
	0.1RPM
	可选
	【Homing speed zero: 6099h_02】
	离开归零开关的最高速度
	UINT32
	0.1RPM
	可选
	【Homing acceleration: 609Ah】
	归零的加减速
	UINT32
	RPM/s
	可选
	【Homeing offset: 607Ch】
	零点偏移量
	INT32
	微步
	可选
	TxPDO
	驱动发送
	【Statusword: 6041h】
	状态字
	UINT16
	---
	必选
	【Error code: 603Fh】
	错误码
	UINT16
	---
	可选
	【Position actual value: 6064h】
	实际位置
	INT32
	微步
	必选
	【Velocity actual value: 606C】
	实际速度
	INT32
	0.1RPM
	可选



	8.6CiA402其他说明
	8.6.1CiA402数字信号
	【Digital inputs: 60FDh】反馈输入数字信号的状态，为0表示无效，为1表示有效。B



	9.配置与升级
	9.1参数配置
	驱动器的基本参数通过ZLG EscWizard向导软件修改。首先运行此软件，接着选择本驱动器配套的x
	图 9.1 向
	修改后如何一次性将全部参数更新到驱动器。
	方法1是：
	1）文件->导出EtherCAT配置文件，生成cfg配置文件。
	2）另外打开标准的EtherCAT主站软件，如TwinCAT，通过FOE功能下载刚生成的cfg文件到驱动
	方法2是：
	1)查看向导软件的电机参数说明。配合主站，例如TwinCAT，通过SDO修改200xh对象组，然后通过2

	9.2固件升级
	打开标准的EtherCAT主站软件，如TwinCAT，通过FOE功能下载配套的bin文件到驱动器。


	10.故障诊断与排除
	驱动器检测到异常时就会发出报警，RUN指示LED快闪，并且通过【Error code: 603Fh】
	表 10.1 
	位置跟随误差过大（仅使能编码器时有效）
	驱动器芯片异常

	11.对象字典
	11.1对象字典结构
	对象字典结构遵照 CiA402 的标准，如表 
	表 11.1 

	11.2对象组1xxxh分配
	对象组1xxxh是COE通信对象，本驱动器用于参数配置，如表
	表 11.2 

	11.3对象组2xxxh分配
	对象组2xxxh是厂家自定义对象，本驱动器用于参数配置，如表
	表 11.3 
	表 11.4所示对象用
	【User data: 2FFEh】将当前2xxxh的对象组固化为用户使用的参数。先写入0x1234
	【Default data: 2FFFh】将出厂默认参数固化为用户使用的参数。先写入0x5678，然
	注意：修改2xxxh对象组时，必须按表 
	表 11.4 

	11.4对象组3xxxh分配
	表 11.5 

	11.5对象组6xxxh分配
	对象组6xxxh是设备子协议对象，本驱动器用于CiA402协议，如
	表 11.6 


	12.免责声明

