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RS232/RS485 串口双读/双写指令 

 关键参数 

模式：F0.1.002=1  F1.1.002=1  1 表示“内部速度”控制模式 

站号：Pn.5.000（RS232） Pn.5.003（RS485）   1 表示站号为 1 

波特率：Pn.5.001（RS232） Pn.5.003（RS485）  设定值定义如下： 

0 





RS232/485 差速协议 

 关键参数 

模式：F0.1.002=1  F1.1.002=1  1 表示“内部速度”控制模式 

站号：Pn.5.000（RS232） Pn.5.003（RS485）  1 表示站号为 1 

波特率：Pn.5.001（RS232） Pn.5.004（RS485）  设定值定义如下： 

0 1 2 3 4 5 6 

2400bps 9600bps 19200bps 38400bps 57600bps 115200bps 512000bps 

小车轮径（mm）：Pn6.00A 

小车轮距（mm）：Pn6.00B 

小车左右轮定义：Pn6.00C 



CAN 总线双读/双写指令 

 关键参数 

模式：F0.1.002=1  F1.1.002=1  1 表示内部速度控制模式 



电流的 10%） 

注：该参数表示负载率的千分数，值 100 表示当前负载率为额定电流的 10%。 

 同时写入两个不同地址数据 

主控发送指令格式： 

COB-ID 命令字 地址（低） 地址（高） 子索引 保留 保留 保留 保留 

0x601 0xE9 0x18 0x23 0x00 0x36 0x00 0xCA 0xFF 



CAN 差速协议 





通讯报警清除 

 功能说明 

“通讯报警清除”功能的目的是使用户的上位机或主控系统在驱动器出现报警时，通过下发通讯指令的方式来

清除驱动器产生的报警。当驱动器产生报警时，参数 Pn6.002 为 1。 

如果报警仅为偶发报警，一般来说通过报警清除操作可以使驱动器恢复初始上电时的状态。如果导致驱动器报

警的客观条件暂未恢复正常，则报警清除操作后驱动器仍将处于报警状态。 

 关键参数 

Pn6.002：报警清除寄存器   报警时该参数为 1，写 0 则清除报警 

 CAN 总线 CANopen 协议下操作指令 

主控发送指令格式： 



ss



驱动器软复位功能 

 功能说明 

“驱动器软复位”功能的目的是使用户的上位机或主控系统在驱动器出现报警时，通过下发“复位”指令的方

式来清除驱动器产生的报警。 

如果报警仅为偶发报警，一般来说通过“复位”操作可以使驱动器恢复初始上电时的状态。如果导致驱动器报

警的客观条件暂未恢复正常，则“复位”操作后驱动器仍将处于报警状态。 



温度传感功能： 

温度功能开关参数：Pn5.009 千位，0：关闭该功能  1：打开该功能 



报警代码对照表 

驱动器面板显示 含义 


