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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

เกีWยวกับ คู่มือ 

สรุป 
คู่มือ นีZ อธิบาย การใช้งาน  EtherCAT ของ เซอร์ โว ไดรฟc ซีรีส์  XDQ1 และ มี ข้อมูล วิธี ทีW ระบบ ควบคุม การ 
เคลืWอนทีW ใช้ การสืWอสาร  EtherCAT

เอกสาร ทีW เกีWยวข้อง 
CiA DS 301 V 4.01: โปรไฟล์ การสืWอสาร  CANopen สําหรับ ระบบ อุตสาหกรรม  -
อ้างอิง  CAL CiA DSP 402 V 2.0: โปรไฟล์ อุปกรณ์  CANopen

ดู ข้อมูล เพิWมเติม ได้ ใน เอกสาร  EtherCAT ของ สมาคม ผู้ใช้ และ ผู้ผลิต ระบบ อัตโนมัติ ระหว่างประเทศ 
(www.can-cia.de)

หมายเหต ุ
โปรด ติดตัZง อุปกรณ์ ป[องกัน และ ความปลอดภัย ทีW เกีWยวข้อง ระหว่าง การ ทดสอบ เดินเครืWอง และ การใช้งาน 
ไดรฟc  เรา ไม ่รับผิดชอบ ต่อ ความเสียหาย พิเศษ  ความเสียหาย ทางอ้อม  หรือ ความเสียหาย อืWน ทีW เกีWยวข้อง 
ซึWง เกิด จาก ผลิตภัณฑ์ ของ เรา 
ข้อมูล ใน คู่มือ นีZ เปeน เพียง คําอธิบาย หรือ ลักษณะ ทัWวไป  ซึWง ในทางปฏิบัติ อาจ ไม ่ตรง กับ ทีW อธิบาย 
ไว้ ทุก ประการ  หรือ อาจ ใช้ไมไ่ด้ ทัZงหมด เนืWองจาก การพัฒนา ผลิตภัณฑ์ เพิWมเติม 

คําศพัท์ และ ตัวยอ่ 
ชืWอ เต็ม คือ  "Controller Area Network"
EtherCAT ใน สมาคม ผู้ใช้ และ ผู้ผลิต ระหว่างประเทศ ของ 

ออบเจ็กต์ การสืWอสาร  หนว่ย การ สง่ ข้อมูล บน เครือขา่ย  EtherCAT ข้อมูล 
ถูก สง่ ไป ทัWว ทัZง เครือขา่ย ภายใน  COB ซึWง เปeน สว่นหนึWง ของ เฟรม ข้อความ  EtherCAT
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XML

V1.00

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ส เปร ด ชีต  ไฟล์ รูปแบบ  ASCII เฉพาะ โหนด ทีW ใช้ ใน การ กําหนด ค่า 
เครอืข่าย  EtherCAT ไฟล์  XML ม ีข้อมูลทัWวไป ของ โหนด และ ออบเจ็กต์ ดิกชันนาร ี
(พารามิเตอร ์) OD RO RW PDO

จัดเก็บ ออบเจ็กต์ การสืWอสาร  (COB) ทัZงหมด ทีW อุปกรณ์ รู้จัก ไว้ ภายใน  ระบุ 
การ เข้าถึง แบบ อ่าน อยา่ง เดียว  ระบุ การ เข้าถึง แบบ อ่าน -เขียน 

Process Data Object ซึWง เปeน  COB ใช้ สง่ ข้อมูล ทีW ต้องการ ความเร็ว ตามเวลา  เชน่  คําสัWง 
ควบคมุ  ค่า สัWง และ ค่า จรงิ 
พารามิเตอร ์ SDO พารามิเตอร ์Service Data Object ซึWง เปeน  COB ใช้ สง่ ข้อมูล ทีW ไม ่เรง่ด่วน ด้าน เวลา  เชน่ 

พารามิเตอร์ คือ คําสัWง การทํางาน ของ ไดรฟc  สามารถ อ่าน และ 
แก้ไข พารามิเตอร์ ได้ ผา่น แผง ควบคุม ของ ไดรฟc หรือ ผา่น  EtherCAT

บนัทึก การเปลีWยนแปลง เวอรช์ัน คู่มือ 

วันทีW เวอรช์ัน 
ทีW แก้ไข การเปลีWยนแปลง 

พฤษภาคม  2025 ฉบับ แรก ;
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

1.ภาพรวม 

1.1 ภาพรวม  EtherCAT
EtherCAT ยอ่ มาจาก  Ethernet for Control Automation Technology เปeน การสืWอสาร เครือขา่ย แบบ 
เปhด ระหว่าง มาสเตอร์ และ สเลฟ สําหรับ อี เธอร์ เน็ต แบบ เรียลไทม์  พัฒนา โดย  Beckhoff Automation
GmbH และ ดูแล โดย  ETG (EtherCAT Technology Group)

1.2 ภาพรวม ผลิตภัณฑ์ 
เซอร์ โว ไดรฟc สืWอสาร  EtherCAT ซีรีส์  XDQ1X (เรียก ว่า เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1EX) รองรับ การสืWอสาร 
EtherCAT (การสืWอสาร อี เธอร์ เน็ต แบบ เรียลไทม์ ) และ  CANopen Drive Proûle (CiA402) ใน ชัZน 
แอปพลิเคชัน 
เซอร์ โว ไดรฟc ซีรีส์  XDQ1X เปeน รุน่ อัปเกรด ของ ซีรีส์  XDQ1 รูปลักษณ์  พารามิเตอร์  ฯลฯ  โดย 
พืZนฐาน เหมือนกัน  ซีรีส์  XDQ1X มี ฟUงก์ชัน ทัZงหมด ของ ซีรีส์  XDQ1 แต่ บาง ฟUงก์ชัน ไม ่มี ใน ซีรีส์ 
XDQ1 เชน่  เนืZอหา ใน สว่น  4.9, 4.10, 7.1, 7.4 เปeนต้น  ความแตกต่าง ระบุ ด้วย สีนqาเงิน ใน คู่มือ นีZ 

ไดรฟc นีZ รองรับ โหมด ควบคุม  เชน่  HM, PP, CSP, CSV และ  CST
เอกสาร นีZ อธิบาย ข้อกําหนด ของ  EtherCAT ซึWง เปeน อินเทอร์เฟซ เครือขา่ย ทีW เชืWอมต่อ เซอร์ โว ไดรฟc ซีรีส์ 
XDQ1 (สเลฟ ) กับ อุปกรณ์ โฮสต์  (มาสเตอร์ )
สําหรับ คําแนะนํา การใช้งาน ไดรฟc โดยละเอียด นอกเหนือจาก การสืWอสาร  โปรด ดู  "คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ 
โว ไดรฟc ซีรีส์  XDQ1 - Pulse Analog"

1.3 องค์ประกอบ ของ ระบบ  (องค์ประกอบ มาสเตอร ์และ สเลฟ )
รูปแบบ การ เชืWอมต่อ ของ  EtherCAT คือ ระบบเครือขา่ย ทีW มาสเตอร์  (ตัวควบคุม  FA) และ สเลฟ หลาย 
ตัวเชืWอม ต่อกัน ด้วย สาย 
จํานวน โหนด สเลฟ ทีW เชืWอมต่อ ได้ ขึZนอยูกั่บ การประมวลผล หรือ รอบ การสืWอสาร ของ มาสเตอร์  จํานวน ไบต์ 
ทีW สง่  ฯลฯ 

โปรด ตรวจสอบ โดย อ้างอิง ข้อกําหนด ของ มาสเตอร์ ทีW ใช้งาน รว่มกัน 
มาสเตอร์ ใช้ ข้อมูล  EtherCAT Slave Information (ESI) ทีW บริษัท ของ เรา จัด ให้  (ผา่น 
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APRD

APWR

APRW

ARMW

BRD

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

เครืWองมือ กําหนด ค่า ) เพืWอ สร้าง  EtherCAT
Network Information (ENI) ซึWง ใช้ ใน การ สร้าง เครือขา่ย  EtherCAT

1.4 คําศพัท์ ทางเทคนิค 
ตาราง ต่อไปนีZ แสดง คําศัพท์ ทีW ใช้ ใน  EtherCAT และ  CANopen

ตัวยอ่ คําอธิบาย 

การ อ่าน แบบ  Auto-increment physical: เลือก พืZนทีW หนว่ยความจํา ของ สเลฟ ตาม 
ตําแหนง่ ของ สเลฟ ใน เซกเมนต์ เครือขา่ย 

การ เขียนแบบ  Auto-increment physical: เลือก หนว่ยความจํา ของ สเลฟ ตาม ตําแหนง่ 
ของ สเลฟ ใน เซกเมนต์ เครือขา่ย 

การ อ่าน และ เขียนแบบ  Auto-increment physical ไป ยัง สเลฟ ตัว เดียว 

การ อ่าน และ เขียนแบบ  Auto-increment physical ไป ยัง สเลฟ หลาย ตัว 

การ อ่าน แบบ บร อด คาสต์  อ่าน พืZนทีW หนว่ยความจํา ของ สเลฟ ใน เครือขา่ย 
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BRW

CiA CAN in Automation

CoE CANopen over EtherCAT

DC

ECAT EtherCAT

EEPROM

SII

Slave Information Interface

ENI

EtherCAT Network Information

ESC EtherCAT Slave Controller

ESI

EtherCAT Slave Information

ESM

ETG

EtherCAT

FMMU

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ เขียนแบบ บร อด คาสต์ ไป ยัง พืZนทีW หนว่ยความจํา ของ สเลฟ ใน เครือขา่ย 

Distribute Clock นา8ิกา แบบ กระจาย  ทําให้ สเลฟ ทุก ตัว มี เวลา เดียวกัน 

หนว่ยความจํา อ่าน อยา่ง เดียว ทีW ลบ ได้ 

ESC เชืWอมต่อ กับ  EEPROM ทีWเก็บ ข้อมูล  SII โดย  EEPROM (SII) นีZ มี ข้อมูล  เชน่ 
ข้อมูล เริWมต้น ของ  ESC ค่า ข้อกําหนด สําหรับ การสืWอสาร แอปพลิเคชัน ของ สเลฟ 
(ขนาด ข้อมูล เมล บ็อกซ์ ) และ การ แมป ข้อมูล กระบวนการ 

เอกสาร ทีW สร้าง ขึZน ทาง ฝUW ง มาสเตอร์ 
ENI มี ข้อมูล สําหรับ ระบุ สเลฟ  (ข้อมูล ผู้ผลิต  ฯลฯ ) และ สําหรับ เริWมต้น สเลฟ แต่ละ ตัว 
มาสเตอร์ จะ เริWมต้น และ สร้าง เครือขา่ย ตาม ข้อมูล ทีW บันทึก ใน  ENI

เรา จัด เอกสาร ใน รูปแบบ  XML
การ กําหนด ข้อมูล เฉพาะ ของ สเลฟ  (ข้อมูล ผู้ผลิต  ข้อมูล ผลิตภัณฑ์  โปรไฟล์ 
ออบเจ็กต์  ข้อมูล กระบวนการ  การ ซิง โค ร ไน ซ์  การ ตัZงค่า  SyncManager ฯลฯ )

ส เต ท แมชชีน เครือขา่ย  EtherCAT

องค์กร โปรโตคอล  EtherCAT

มาตรฐาน อี เธอร์ เน็ต อุตสาหกรรม แบบ เรียลไทม์ 

หนว่ย จัดการ หนว่ยความจํา ฟhลด์ บัส 
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INIT

LRD

LWR

LRW

OP

OD

PDO

PREOP

RXPDO

SAFEOP

SDO Service Data Objects

SyncManager

TXPDO

PUU

UINT8 U8 0~ 255

INT8 I8 -128~ +127

UINT16 U16 0~ 65535

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ส เต ท แมชชีน  EtherCAT: สถานะ เริWมต้น 

อ่าน หนว่ยความจํา ของ สเลฟ หนึWง ตัว หรือ มากกว่า ทีW เลือก ตาม แอดเดรส ลอ จิ คัล 

เขียน ข้อมูล ไป ยัง พืZนทีW สเลฟ ทีW เลือก ตาม แอดเดรส ลอ จิ คัล 

อ่าน หรือ เขียน ข้อมูล ไป ยัง หนว่ยความจํา ของ สเลฟ ทีW เลือก ตาม แอดเดรส ลอ จิ คัล 

ส เต ท แมชชีน  EtherCAT: สถานะ ทํางาน 

ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี 

ข้อมูล กระบวนการ 

ส เต ท แมชชีน  EtherCAT: สถานะ ก่อน ทํางาน 

PDO รับ 

ส เต ท แมชชีน  EtherCAT: สถานะ ทํางาน แบบ ปลอดภัย 

ตัว จัดการ การ ซิง โค ร ไน ซ์ สําหรับ ควบคุม การ เข้าถึง พืZนทีW หนว่ยความจํา ของ แอปพลิเคชัน 

PDO สง่ 

หนว่ย พัลส์ ผู้ใช้  (หนว่ย ระบบ )

1.5 ชนิด ข้อมูล 
ตาราง ต่อไปนีZ แสดง ชนิด ข้อมูล และ ชว่ง ค่าทีW ใช้ ใน เอกสาร นีZ 

รหสั ชนิด ข้อมูล ช่วง ค่า 

8 บิต ไม ่มี เครืWองหมาย 

8 บิต มี เครืWองหมาย 

พารามิเตอร์  16 บิต 
ไม ่มี เครืWองหมาย 
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INT16 I16 -32768~ +32767

UINT32 U32 0~ 4294967295

INT32 I32 -2147483648~ +2147483627

STR STR -

100BASE-TX (IEEE802.3)

CoE (CANopen over EtherCAT)

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

พารามิเตอร์  16 บิต มี เครืWองหมาย 

พารามิเตอร์  32 บิต 
ไม ่มี เครืWองหมาย 

พารามิเตอร์  32 บิต มี เครืWองหมาย 

สตริง 

หมายเหตุ : สําหรับ ชว่ง การ ตัZงค่า ของ แต่ละ พารามิเตอร์  โปรด ดู คําอธิบาย พารามิเตอร์ ทีW เกีWยวข้อง ใน เอกสาร นีZ 

1.6 รายการ ข้อกําหนด การสืWอสาร 

รายการ ข้อกําหนด 

ชัZน กายภาพ 

อัตรา บอด 100 [Mbps] (ฟู ล ดู เพล็กซ์ )

โท โพ โล ยี เครือขา่ย แบบ เส้นตรง 

สาย เชืWอมต่อ สาย คู่ บิด เกลียว มี ชีลด์  CAT5e

ความ ยาว สาย ระหว่าง โหนด : สูงสุด  100 [m]

จํานวน สเลฟ  (แกน ) ทีW 
เชืWอมต่อ สูงสุด  65535

พอร์ตสืWอสาร 
2 พอร์ต  (คอนเนค เตอร์  RJ45)
CN4 (RJ45): สัญญาณ  EtherCAT IN
CN5 (RJ45): สัญญาณ  EtherCAT OUT

ไฟ แสดง สถานะ 
EtherCAT (LED)

[RUN] ไฟ แสดง  RUN (สีเหลือง )
[L/A IN] ไฟ แสดง  Link/Activity ของ  Port0 (สี เขียว )

โปรไฟล์ อุปกรณ์ 
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SyncManager 4

FMMU 3

Modes of Operation

csp

hm
Homing mode

csv

cst

pp
Profile position mode

125[μs] ╳ n (n=1, 2...128)

SDO (Service Data Object), PDO (Process Data Object)

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

Modes of Operation
(โหมด ควบคุม )

ตัวยอ่ : Op-mode

การควบคุม 
ตําแหนง่ แบบ ซิง 
โค รนัส ตาม รอบ 

Cyclic synchronous position mode
(โหมด ควบคุม ตําแหนง่ ตาม รอบ )

การ กลับ จุด ศูนย์ (โหมด ควบคุม ตําแหนง่ กลับ จุด 
อ้างอิง )

การควบคุม 
ความเร็ว แบบ ซิง 
โค รนัส ตาม รอบ 

Cyclic synchronous velocity mode
(โหมด ควบคุม ความเร็ว ตาม รอบ )

การควบคุม แรง 
บิด แบบ ซิง โค 
รนัส ตาม รอบ 

Cyclic synchronous torque mode
(โหมด ควบคุม แรง บิด ตาม รอบ )

ตําแหนง่ 
แบบ 
โปรไฟล์ (โหมด ควบคุม ตําแหนง่ แบบ โปรไฟล์ )

โหมด ซิง โค รนัส 
DC (การ ซิง โค ร ไน ซ์ ด้วย เหตุการณ์ 
SYNC0) SM2 (การ ซิง โค ร ไน ซ์ ด้วย 
เหตุการณ์  SM2) FreeRUN (อะ ซิง โค 
รนัส )

เวลา รอบ  (รอบ 
การสืWอสาร  DC)

ออบเจ็กต์ การสืWอสาร 

ข้อมูล  SDO
รองรับ : SDO Request, SDO Response, SDO information, ข้อความ 
ฉุกเฉิน  (Emergency)
ไม ่รองรับ : complete access
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RxPDO: 32 [byte]

TxPDO: 32 [byte]



คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ แมป  PDO แบบ อิสระ รองรับ 

จํานวน การ กําหนด 
PDO สูงสุด 

RxPDO: 4 [ตาราง ]
TxPDO: 4 [ตาราง ]

ความ ยาว ข้อมูล  PDO
สูงสุด 

2.การ กําหนด ค่า ฮารด์แวร ์

2.1 การ กําหนด ขัZว ต่อ 
แผนภาพ ของ เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1EX แสดง ด้านล่าง  ขัZว ต่อ  CN4 และ  CN5 เปeน ขัZว ต่อ  EtherCAT โดย 
CN4 คือ  EtherCAT IN และ  CN5 คือ  EtherCAT OUT

คอนเนค เตอร์  EtherCAT สําหรับ ต่อสาย อี เธอร์ เน็ต แบบ คู่ บิด 
เกลียว  คุณลักษณะ ทาง ไฟฟ[า : ตาม มาตรฐาน  IEEE802.3
กลไก คอนเนค เตอร ์: คอนเนค เตอร ์โม ดู ลาร ์ 8 ขา สาํหรบั  RJ45 (ตาม  ISO
8877) รูปรา่ง ขัZว ต่อ 
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

1 TX+

2 TX-

3 RX+

4 NC

5 NC

6 RX-

7 NC

8 NC

FG

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ กําหนด สญัญาณ ขัZว ต่อ 

ไดรฟc  XDQ1EX

เครืWองหมาย ขัZว ต่อ ชืWอ ฟUงก์ชัน 

สง่ ข้อมูล  +

สง่ ข้อมูล  -

รับ ข้อมูล +

ว่าง  ห้าม ต่อสาย 

ว่าง  ห้าม ต่อสาย 

รับ ข้อมูล  -

ว่าง  ห้าม ต่อสาย 

ว่าง  ห้าม ต่อสาย 

เปลือก คอนเนค เตอร์ สาย ชีลด์ 

หมายเหตุ : ไม ่ใช้  NC

2.2 การ เดินสาย ไดรฟc 
โดยทัWวไป เครือขา่ย  EtherCAT ประกอบด้วย มาสเตอร์  (เชน่  PLC) และ สเลฟ หลาย ตัว  (เชน่  เซอร์ โว ไดรฟc 
XDQ1EX ฯลฯ ) สเลฟ  EtherCAT แต่ละ ตัว  (เชน่  เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1EX ฯลฯ ) มี อินเทอร์เฟซ อี เธอร์ เน็ต 
มาตรฐาน  2 ชอ่ง  แผนภาพ การ เดินสาย แสดง ด้านล่าง 
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

2.3 ข้อกําหนด สาย เคเบลิ 
ใช้ สาย ชีลด์  Category 5 ขึZนไป 

หมายเหตุ : เมืWอ เลือก คอนเนค เตอร์  ให้ ตรวจสอบ ว่า สาย ทีW ใช้ เหมาะสม กับ คอนเนค เตอร์  รายการ ทีW ต้อง 
ตรวจสอบ ได้แก่  ข้อกําหนด ตัวนํา  ตัวนํา แบบ เดีWยว /แบบ ตีเกลียว  2 คู่ /4 คู่  และ เส้นผา่นศูนย์กลาง 
ภายนอก 

2.4 การ กําหนด ขัZว ต่อ  CN1
IO ของ ไดรฟc  XDQ1EX แตกต่าง จาก  IO ของ ไดรฟc  XDQ1 แบบ พัลส์ 

2.4.1 การ จัดเรยีง ขา คอนเนค เตอร ์ CN1



12

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

หมายเหตุ :
1.ห้าม ใช้ ขัZว ต่อ ทีWว่าง 

2.ต่อ ชลีด์ ของ สาย สญัญาณ อินพุต และ เอาต์พุต เข้ากับ เปลือก คอนเนค เตอร ์ ทําการ ต่อ 
กราวด์ โครง  (FG) ผา่น คอนเนค เตอร ์ทาง ฝUW ง เซอร ์โว ไดรฟc  3.ขา อินพุต และ เอาต์พุต ทัZงหมด 
สามารถ กําหนด สญัญาณ ได้ ด้วย พารามิเตอร ์
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

ON ON

OFF OFF





คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

2.4.2 วงจร อินพุต -เอาต์พุต 
วงจร ทัWวไป ของ สัญญาณ อินพุต แสดง ด้านล่าง  (เปeน แผนภาพ เท่านัZน  ชืWอ สัญญาณ ของ รุน่ สืWอสาร อาจ 
แตก ต่างกัน )

วงจร คอม มอน คอ ล เลก เตอร ์ วงจร คอม มอน อ ีมิต เตอร ์

ขัZว สญัญาณ อินพุต ขัZว สญัญาณ อินพุต 

โฟ โต คัปเปลอร ์ สญัญาณ ภายใน 
ระดับ โฟ โต คัปเปลอร ์ สญัญาณ ภายใน 

ระดับ 
ระดับ  L ระดับ  L

ระดับ  H ระดับ  H

วงจร ทัWวไป ของ สัญญาณ เอาต์พุต แสดง ด้านล่าง 
วงจร เอาต์พุต โฟ โต้ คัปเปลอร์ 

ตัวอยา่ง วงจร รเีลย ์ ตัวอยา่ง ไลน์ ร ีซ ีฟ เวอร ์
วงจร 
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

DI1:/S-ON 9

DI2:/C-SE
L 10






คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

สัญญาณ เอาต์ พุ ตอ ลาร์ม เซอร์ โว  (ALM) สัญญาณ เอาต์พุต เซอร์ โว พร้อม  (S-RDY) และ สัญญาณ 
เอาต์พุต ควบคุม อืWนๆ  เปeน วงจร เอาต์พุต โฟ โต้ คัปเปลอร์ 

2.4.3 คําอธิบาย สญัญาณ ของ คอนเนค เตอร ์ CN1
ชืWอ สัญญาณ อินพุต และ ฟUงก์ชัน  (พร้อม การ กําหนด ขา เริWมต้น )

ควบคมุ 
โหมด 

สญัญาณ 
ชืWอ 

พิน 
หมายเลข ฟUงก์ชัน 

ทัWวไป 

เซอร์ โว  ON: มอเตอร์ ได้รับ กระแสไฟ 
โปรดทราบ ว่า ภายใต้ การสืWอสาร  EtherCAT ให้ ใช้ 
Controlword ของ  CiA402 สําหรับ การ เปhด ใช้งาน เซอร์ โว 
สัญญาณ นีZ ใช้ได้ ภายใต้การควบคุม ความเร็ว ด้วย ค่า ตัZง 
ภายใน 

การสลับ โหมด ควบคุม : สลับ ระหว่าง โหมด ควบคุม 
ต่างๆ  (สํารอง ไว้ )
โปรดทราบ ว่า ภายใต้ การสืWอสาร  EtherCAT การสลับ 
โหมด ควบคุม ทํา ผา่น  CiA402

แรงดัน และ ชว่ง กระแส สูงสุด ทีW อนุญาต ของ วงจร เอาต์พุต โฟ โต้ คัปเปลอร์ มี ดังนีZ :
แรงดัน สูงสุด ทีW อนุญาต : DC30V
ชว่ง กระแส : DC5~50mA
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DI3: POT

DI4: NOT

34

8

DICOM 11



DO1:
ALM+ 7

ALM- 6

DO2:
CZ+ 5

CZ- 4

DO3:
BK+ 3

BK- 2



คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ห้าม ขับเคลืWอน ด้าน 
หมุน เดินหน้า  ห้าม 
ขับเคลืWอน ด้าน หมุน 
ถอยหลัง 

ห้าม โอเวอร์ แทร เวล : หยุด 
เซอร์ โว มอเตอร์ เมืWอ 
สัญญาณ  ON

แหล่ง จ่ายไฟ สัญญาณ  I/O ผู้ใช้ ต้อง จัดหา แหล่ง จ่ายไฟ 
24VDC

ชืWอ สัญญาณ เอาต์พุต และ ฟUงก์ชัน 

ควบคมุ 
โหมด 

สญัญาณ 
ชืWอ 

พิน 
หมายเลข ฟUงก์ชัน 

ทัWวไป 

อลาร์ม เซอร์ โว : OFF เมืWอ ตรวจ พบ สถานะ ผิดปกติ 

โฟ โต้ คัปเปลอร์ สง่ออก พัลส์ เฟส  Z

เอาต์พุต สัญญาณ เบรก ภายนอก 

2.4.4 การ กําหนด สญัญาณ  IO อินพุต และ 
เอาต์พุต  1. การ กําหนด สญัญาณ อินพุต 

โดยทัWวไป สามารถ ใช้ สัญญาณ อินพุต ตาม ค่า จาก โรงงาน  หรือ กําหนด ใหม ่ได้ 
ตาม ต้องการ 

①เมืWอ ใช้งาน ตาม ค่า จาก โรงงาน 
สามารถ ตรวจสอบ สถานะ การ กําหนด สัญญาณ อินพุต จาก โรงงาน ได้ทีW  Pn500~Pn504 โปรดทราบ 
ว่า คําอธิบาย สัญญาณ อินพุต ของ ไดรฟc  XDQ1EX เหมือนกับ ไดรฟc  XDQ1 แบบ พัลส์  แต่ เนืWองจาก 
ไดรฟc  XDQ1EX ควบคุม ผา่น การสืWอสาร  โปรด ใช้ เนืZอหา ทีW กําหนด โดย โปรโตคอล  CiA402 ใน 
การควบคุม 
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Pn500 h.0000~
311F ～ h.0000

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

พารามิเตอร ์
หมายเลข ชืWอ การ ตัZงค่า 

ช่วง ค่า หน่วย ค่า จาก 
โรงงาน 

มผีล 
เมืWอ 

h.××□□: การ เลือก สัญญาณ 
อินพุต พอร์ต  DI1 (CN1-9)
[00] เปhด ใช้งาน เซอร์ โว  (/S-ON)
[01] สลับ โหมด ควบคุม  (/C-SEL)
[02] ห้าม ขับเคลืWอน ด้าน เดินหน้า  (P-
OT)
[03] ห้าม ขับเคลืWอน ด้าน ถอยหลัง 
(N-OT)
[04] ล้าง ค่า ความคลาดเคลืWอน 
ตําแหนง่  (/CLR)
[05] รีเซ็ต อลาร์ม  (/ALM-
RST) [06] การ ล็อก ความเร็ว 
ศูนย์  (ZEROSPD)
[07] กลับ ทิศ คําสัWง  (/CMDINV) [08]
สลับ ตัวคูณ พัลส์ คําสัWง อินพุต  (/
PSEL)
[09] ห้าม พัลส์ คําสัWง อินพุต  (/
INHIBIT)
[0A] จํากัด แรง บิด ภายนอก ด้าน 
เดินหน้า  (/P-CL)
[0B] จํากัด แรง บิด ภายนอก ด้าน 
ถอยหลัง  (/N-CL)
[0C] สลับ เกน  (/G-SEL) [0F]
เลือก ความเร็ว คําสัWง ภายใน  0
(/INSPD0) [10] เลือก 
ความเร็ว คําสัWง ภายใน  1 (/
INSPD1)
[13] เลือก แรง บิด คําสัWง ภายใน  0
(/INTOR0)
[14] เลือก แรง บิด คําสัWง ภายใน 

ทันที 
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Pn501 h.0000~
311F ～ h.0001

Pn502 h.0000~
311F ～ h.0002

Pn503 h.0000~
311F ～ h.0003



Pn500 DI1 9 /S-ON

Pn501 DI2 10 /C-SEL

Pn502 DI3 34 POT

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

1 (/INTOR1) [15] สัญญาณ 
สวิตช์ กลับ จุด ศูนย์ 
(HOMESWITCH)
[31] อินพุต โพ รบ  1 (TouchProbe1)
[32] อินพุต โพ รบ  2 (TouchProbe2)

h.×□××: การ กลับ ขัZว 
สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI1
[0] ไม ่กลับ ขัZว สัญญาณ 
[1] กลับ ขัZว สัญญาณ 

h.□×××: สถานะ สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI1

[0] สถานะ สัญญาณ อินพุต ควบคุม 
โดย  IO ภายนอก 
[1] สัญญาณ ทํางาน ตลอด 
[2] สัญญาณ ไม ่ทํางาน ตลอด 

การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต 
DI2 (CN1-10) ทันที 

การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต 
DI3 (CN1-34) ทันที 

การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต 
DI4 (CN1-8) ทันที 

ขา ทีW สอดคล้อง และ ชืWอ สัญญาณ เริWมต้น ของ พอร์ต อินพุต  DI1 ถึง  DI4 มี ดังนีZ :

พารามิเตอร ์
หมายเลข ชืWอ พอรต์ ขา พอรต์  CN1 สญัญาณ เริWมต้น 
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Pn503 DI4 8 NOT



Pn510

h.0000~311F -- h.0000

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

②การ ตรวจสอบ สญัญาณ อินพุต 
สามารถ ตรวจสอบ สถานะ สัญญาณ อินพุต ได้ ด้วย มอนิเตอร์ สัญญาณ อินพุต  (Un010) สําหรับ การ 
มอนิเตอร์ สัญญาณ อินพุต  (Un010) โปรด ดู  "5.3 การ มอนิเตอร์ สัญญาณ อินพุต " ใน  "คู่มือ ทางเทคนิค 
เซอร์ โว ไดรฟc ซีรีส์  XDQ1 - Pulse Analog"

③หมายเหต ุทีW เกีWยวข้อง 
เมืWอ กําหนด ขา  IO สอง ขา ให ้เปeน สญัญาณ เดยีวกัน  สถานะ ทีW มผีล ของ สญัญาณ นีZ จะ 
เปeนไปตาม สญัญาณ  DI ทีW ม ีหมายเลข สงู กว่า  หาก ตัZง ทัZง  DI1 และ  DI2 เปeน  0 (สญัญาณ 
/S-ON) สถานะ ของ สญัญาณ  /S-ON ของ ไดรฟc จะ ถกู กําหนด โดย  DI1 (ขา  CN1-9)
2.การ กําหนด สญัญาณ เอาต์พุต 

สัญญาณ เอาต์พุต ถูก กําหนดให้ กับ คอนเนค เตอร์ สัญญาณ อินพุต /เอาต์พุต  (CN1) ตาม การ ตัZงค่า ของ 
Pn510 ถึง  Pn512

①การ ตรวจสอบ สถานะ การ กําหนด จาก โรงงาน 
สามารถ ตรวจสอบ สถานะ การ กําหนด สัญญาณ เอาต์พุต จาก โรงงาน ได้ ด้วย พารามิเตอร์ ต่อไปนีZ 

พารามิเตอร ์
หมายเลข ชืWอ ช่วง การ ตัZงค่า หน่วย ค่า จาก 

ค่า 
มผีล เมืWอ 

วันทีW 
การ กําหนด ค่า สัญญาณ 
เอาต์พุต พอร์ต  DO1
(CN1-7, CN1-6)

ทันที 

h.××□□: การ เลือก สัญญาณ เอาต์พุต พอร์ต  DO1

[00] เอาต์พุต สัญญาณ อลาร์ม 
(ALM) [01] สัญญาณ คอ ล เลก 
เตอร์พัลส์  Z (CZ) [02] สัญญาณ 
ควบคุม เบรก  (BK)
[03] กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  (COIN): เอาต์พุต เมืWอ ค่า ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ 
น้อยกว่า ค่า ของ  Pn606
[04] เอาต์พุต สัญญาณ คําเตือน 
(WARN) [05] เอาต์พุต เซอร์ โว พร้อม 
(S-RDY) [06] เอาต์พุต ความเร็ว ตรงกัน 
(VCMP) [07] ตรวจจับ การ หมุน ของ 
มอเตอร์  (TGON)
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Pn511
h.0000~311F -- h.0000

Pn512
h.0000~311F -- h.0000

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

[08] สัญญาณ ตรวจจับ การ จํากัด แรง บิด  (TLC)
[09] สัญญาณ ตรวจจับ การ จํากัด ความเร็ว  (VLC)

[0A] ตําแหนง่ ใกล้ จุด เป[าหมาย  (NEAR): เอาต์พุต เมืWอ ค่า ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ 
น้อยกว่า ค่า ของ  Pn608
[0B] แรง บิด ถึง ค่า  (TREACH): เอาต์พุต เมืWอ แรง บิด ป[อน กลับ ถึง ค่า ของ  Pn525

[13] สัญญาณ เอาต์พุต กลับ จุด ศูนย์ เสร็จสิZน  (HomeEnd)

h.×□××: การ กลับ ขัZว สัญญาณ เอาต์พุต พอร์ต  DO1

[0] ไม ่กลับ ขัZว สัญญาณ 
[1] กลับ ขัZว สัญญาณ 

h.□×××: สถานะ สัญญาณ เอาต์พุต พอร์ต  DO1

[0] สถานะ สัญญาณ เอาต์พุต ควบคุม โดย ไดรฟc 
[1] สัญญาณ ทํางาน ตลอด  [2] สัญญาณ ไม ่
ทํางาน ตลอด 

การ กําหนด ค่า สัญญาณ 
เอาต์พุต พอร์ต  DO2
(CN1-5, CN1-4)

ทันที 

เชน่เดียวกับ ข้างต้น 

การ กําหนด ค่า 
สัญญาณ เอาต์พุต 
พอร์ต  DO3
(CN1-3, CN1-2)

ทันที 

เชน่เดียวกับ ข้างต้น 

ขา ทีW สอดคล้อง และ ชืWอ สัญญาณ เริWมต้น ของ พอร์ต เอาต์พุต  DO1 ถึง  DO3 มี ดังนีZ :

พารามิเตอร ์
หมายเลข ชืWอ ขา พอรต์  CN1 สญัญาณ เริWมต้น 
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Pn510 DO1 7, 6 ALM

Pn511 DO2 5, 4 CZ

Pn512 DO3 3, 2 BK

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

②เมืWอ ใช้ สญัญาณ เอาต์พุต หลัง เปลีWยน การ กําหนด 
-สัญญาณ ทีW ไม ่ได้ ตรวจจับ จะ เปeน  "ไม ่มีผล " เชน่  ใน การควบคุม ตําแหนง่  สัญญาณ กําหนด ตําแหนง่ 
เสร็จสิZน  (COIN) จะ  "ไม ่มีผล "

2.5 การ แสดงผล การสืWอสาร  EtherCAT

2.5.1 การ แสดงผล  LED บน แผง ควบคมุ 

สาํหรบั ปุXม และ การ แสดงผล ของ แผง ควบคมุ  โปรด ดู คู่มือ ทางเทคนิค เซอร ์โว ไดรฟc ซรีสี ์
XDQ1 - Pulse Analog การ แสดงผล บน แผง ไดรฟc ใน โหมด สืWอสาร ม ีความแตกต่าง ดังนีZ :
▲XDQ1EX เพิWม หน้าจอ แสดง สถานะ ทีW เกีWยวข้อง กับ การสืWอสาร  กดปุXม  MODE เพืWอ สลับ 
ฟUงก์ชัน ดังนีZ 

2.5.2 การ มอนิเตอร ์สถานะ 
เมืWอ เปhด เครืWอง  แผง ควบคุม จะ แสดง สถานะ ปUจจุบัน ของ ไดรฟc  ข้อมูล บน หน้าจอ แสดง สถานะ แบง่ ออก 
เปeน สอง สว่น ดัง แสดง ด้านล่าง 
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



คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

สอง หลัก แรก เปeน  "ข้อมูล บิต " แสดง สัญญาณ ทัWวไป บางสว่น ของ การทํางาน ไดรฟc  สาม หลัก 
สุดท้าย เปeน  "รหัส ยอ่ " แสดง สถานะ การทํางาน ปUจจุบัน ของ ไดรฟc 

รหสั ยอ่ ความหมาย รหสั ยอ่ ความหมาย 

เบส บล็อก  (Base
block)
แสดง สถานะ เซอร์ โว 
OFF (เซอร์ โว มอเตอร์ 
ไม ่ได้รับ กระแสไฟ )

สถานะ ห้าม ขับเคลืWอน 
ถอยหลัง  แสดงว่า 
สัญญาณ อินพุต  (N-
OT) เปhด วงจร 

กําลัง ทํางาน 
แสดง สถานะ เซอร์ โว 
ON (เซอร์ โว มอเตอร์ 
ได้รับ กระแสไฟ )

สถานะ อลาร์ม 
หมายเลข 
อลาร์ม กะพริบ 

สถานะ ห้าม 
ขับเคลืWอน เดินหน้า 
แสดงว่า สัญญาณ 
อินพุต  (P-OT) เปhด 
วงจร 

สถานะ คําเตือน 
หมายเลข 
คําเตือน กะพริบ 

การ แสดงผล ความหมาย 

การ แสดงผล แหล่ง จ่ายไฟ ควบคุม  ON
ติด สว่าง เมืWอ แหล่ง จ่ายไฟ ควบคุม ของ เซอร์ โว ไดรฟc  ON ดับ เมืWอ 
แหล่ง จ่ายไฟ ควบคุม ของ เซอร์ โว ไดรฟc  OFF
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ แสดงผล เบส บล็อก 
ติด สว่าง ใน สถานะ เบส บล็อก  (เซอร์ โว 
OFF) ดับ เมืWอ เซอร์ โว  ON

การควบคุม ตําแหนง่ : แสดง การ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  (COIN)
ไฟ ติด เมืWอ ค่า ความคลาดเคลืWอน ระหว่าง คําสัWง ตําแหนง่ กับ ตําแหนง่ จริง ของ 
มอเตอร์ อยู ่ภายใน ค่าทีW กําหนด  (ตัZง ผา่น  Pn606 ค่า จาก โรงงาน คือ  10 หนว่ย คําสัWง 
) และ ดับ เมืWอ เกิน ค่าทีW กําหนด  การควบคุม ความเร็ว และ แรง บิด : การ แสดงผล  V-
CMP
ติด สว่าง เมืWอ ผลต่าง ระหว่าง ความเร็ว เซอร์ โว มอเตอร์ กับ 

ความเร็ว คําสัWง อยู ่ภายใน ค่าทีW กําหนด  (ตัZง ผา่น  Pn522 ค่า จาก โรงงาน คือ 
10 min-1) และ ดับ เมืWอ เกิน ค่าทีW กําหนด 

การ แสดงผล ตรวจจับ การ หมุน  (TGON)
ติด สว่าง เมืWอ ความเร็ว รอบ ของ เซอร์ โว มอเตอร์ สูง กว่า ค่าทีW กําหนด  (ตัZง ผา่น 
Pn521 ค่า จาก โรงงาน คือ  20 min-1) และ ดับ เมืWอ ตpากว่า ค่าทีW กําหนด 

การควบคุม ตําแหนง่ : แสดง เปeน อินพุต พัลส์ คําสัWง 
ติด สว่าง เมืWอ มี พัลส์ คําสัWง อินพุต  ดับ เมืWอ ไม ่มี พัลส์ คําสัWง อินพุต 

การควบคุม ความเร็ว และ แรง บิด : แสดง เปeน อินพุต คําสัWง ความเร็ว 
ติด สว่าง เมืWอ คําสัWง ความเร็ว อินพุต มากกว่า ค่าทีW กําหนด  (ตัZง ผา่น  Pn521 ค่า จาก 
โรงงาน  20 min-1) และ ดับ เมืWอ น้อยกว่า ค่าทีW กําหนด 

การควบคุม ตําแหนง่ : แสดง อินพุต สัญญาณ ล้าง ค่า 
ติด สว่าง เมืWอ มี สัญญาณ ล้าง ค่า อินพุต  ดับ เมืWอ ไม ่มี สัญญาณ ล้าง ค่า อินพุต 
การควบคุม ความเร็ว และ แรง บิด : แสดง เปeน อินพุต คําสัWง แรง บิด 
ติด สว่าง เมืWอ คําสัWง แรง บิด อินพุต มากกว่า ค่าทีW กําหนด  (10% ของ แรง บิด พิกัด )
และ ดับ เมืWอ น้อยกว่า ค่าทีW กําหนด 

การแสดง ไฟ พร้อม 
ติด สว่าง เมืWอ แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก  ON ดับ เมืWอ แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก 
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[1]

"F"

"S"

"d"

[2]

"In"

"Po"

"So"

"oP"

[3] 1~99




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OFF

2.5.3 การ มอนิเตอร ์สถานะ การสืWอสาร  EtherCAT
ความหมาย ของ โหมด การ มอนิเตอร์ การสืWอสาร  EtherCAT มี ดังนีZ :

ลําดับ 
หมายเลข 

ตัวยอ่ 
สญัลักษณ์ ความหมาย 

โหมด อัปเดต ข้อมูล  EtherCAT แบบ  FreeRun

โหมด อัปเดต ข้อมูล  EtherCAT ใน โหมด  SM

โหมด อัปเดต ข้อมูล  EtherCAT ใน โหมด  DC

สถานะ เครือขา่ย เปeน  Init

สถานะ เครือขา่ย เปeน  Pre-Operational

สถานะ เครือขา่ย เปeน  Safe-Operational

สถานะ เครือขา่ย เปeน  Operational

เวลา รอบ ของ โหมด  DC
เมืWอ เวลา  DC <12ms หนว่ย การ แสดงผล คือ  125us
(LED 2 หลัก ไม ่แสดง จุด ) ตัวอยา่งเชน่  หาก แสดง  "08"
เวลา รอบ ของ โหมด  DC คือ  T = 8*125us = 1ms;

เมืWอ เวลา  DC > 12ms หนว่ย การ แสดงผล คือ  ms
(LED 2 หลัก แสดง จุด ) ตัวอยา่งเชน่  หาก แสดง  "1.6."
เวลา รอบ  T = โหมด ; 16*1ms=16ms สําหรับ  DC
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

2.5.4 การ แสดงผล  LED ของ  CN4/CN5

ไฟ  RJ45 ของ  CN4 และ  CN5 สามารถ แสดง ข้อมูล ทีW เกีWยวข้อง กับ การสืWอสาร ได้ 

ไฟ  RJ45 การ แสดงผล ความหมาย 

ไฟ สีเหลือง 

ดับ ไม ่ได้ เชืWอมต่อ การสืWอสาร หรือ การ เชืWอมต่อ ผิดพลาด 

กะพริบ ลิงก์ การสืWอสาร 

ติดค้าง การสืWอสาร ปกติ  เชืWอมต่อ ทีW อัตรา บอด  100M

ไฟ สี เขียว 
ดับ ไม ่ได้ เชืWอมต่อ การสืWอสาร 

กะพริบ กําลัง แลกเปลีWยน ข้อมูล การสืWอสาร 

3. การสืWอสาร  EtherCAT

3.1 แบบจําลอง อ้างอิง  CANopen over EtherCAT (CoE)
EtherCAT อธิบาย ตามหลักการ ของ  ISO/IEC 7498 ข้อกําหนด  EtherCAT กําหนด โปรโตคอล สแต็ก  OSI
แบบ บน ลง ล่าง ทีW สมบูรณ์ และ ฟUงก์ชัน ผู้ใช้ สแต็ก จํานวน หนึWง  ชัZน แอปพลิเคชัน ของ  EtherCAT มี คุณสมบัติ 
ผู้ใช้ ทีW ใช้ รว่มกับ ชัZน แอปพลิเคชัน ของ ฟhลด์ บัส 

เขยีว 

เหลือง 
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แบบจําลอง อ้างอิง เครือขา่ย  EtherCAT (CoE) ประกอบด้วย สอง สว่น หลัก  คือ  ชัZน ดา ต้า ลิงก์ 
และ ชัZน แอปพลิเคชัน  ชัZน ดา ต้า ลิงก์ รับผิดชอบ โปรโตคอล การสืWอสาร  EtherCAT และ ชัZน 
แอปพลิเคชัน ฝUง โปรโตคอล การสืWอสาร  CANopen drive Proûle (DS402)

3.2 โครงสรา้ง เฟรม  EtherCAT
EtherCAT เปeน โปรโตคอล การสืWอสาร ทางอุตสาหกรรม ทีW ใช้  Ethernet สําหรับ การควบคุม แบบ 
เรียลไทม์  โดย เพียง ขยาย ข้อกําหนด  Ethernet IEEE 802.3 และ ไม ่เปลีWยนแปลง 
โครงสร้างพืZนฐาน  จึง สามารถ สง่ต่อ ข้อมูล ภายใน เฟรม  Ethernet มาตรฐาน ได้ 
เนืWองจาก  EtherType ของ  Ethernet Header คือ  "88A4h" ข้อมูล  Ethernet ทีW ตามมา จะ ถูก 
ประมวลผล เปeน เฟรม  EtherCAT เฟรม  EtherCAT ประกอบด้วย  EtherCAT header และ 
ข้อความ ยอ่ย  EtherCAT ตัZงแต่ หนึWง ข้อความ ขึZนไป  ซึWง แบง่ ยอ่ย ลง ไป อีก เปeน ข้อความ ยอ่ย 
EtherCAT เฉพาะ เฟรม  EtherCAT ทีW มี  Type=1 ใน  EtherCAT header เท่านัZน ทีW ถูก ประมวลผล 
โดย  ESC โครงสร้าง เฟรม  Ethernet/EtherCAT แสดง ดัง ด้านล่าง :
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

3.3 ส เต ท แมชชนี  EtherCAT (ESM)
แผนภาพ การ เปลีWยน สถานะ ของ ชัZน แอปพลิเคชัน  EtherCAT (สถานะ  ESM) แสดง 

ดัง ด้านล่าง 
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Init




Init→ Pre-Operational

(IP)











Pre-Operational (Pre-Op)




Pre-Operational →

Safe-Operational

(PS)








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สถานะ คําอธิบาย 

ไม ่มี การสืWอสาร แบบ เมล 
บ็อกซ์  ไม ่มี การสืWอสาร  PDO

มาสเตอร์ กําหนด ค่า แอดเดรส ชัZน ลิงก์ และ ชอ่ง  SM
เพืWอ เริWม การสืWอสาร แบบ เมล บ็อกซ์  มาสเตอร์ 
เริWมต้น การ ซิง โค ร ไน ซ์ นา8ิกา  DC มาสเตอร์ 
ร้องขอ การ เปลีWยน สถานะ เปeน  Pre-Op มาสเตอร์ 
ตัZงค่า รี จิ สเตอร์  AL Control

สเลฟ ตรวจสอบ ว่า เมล บ็อกซ์ เริWมต้น อยา่ง ถูกต้อง 
หรือไม ่

การสืWอสาร แบบ เมล บ็อกซ์ ทํางาน  ไม ่
สามารถ สืWอสาร ข้อมูล กระบวนการ  (PDO)
ได้ 

มาสเตอร์ กําหนด ค่า ชอ่ง  Sync Manager และ 
FMMU สําหรับ ข้อมูล กระบวนการ 
มาสเตอร์ กําหนด ค่า การ แมป ข้อมูล  PDO และ การ 
ตัZงค่า พารามิเตอร์  PDO ของ  Sync Manager ผา่น 
SDO มาสเตอร์ ร้องขอ การ เปลีWยน สถานะ เปeน 
Safe-Op สเลฟ ตรวจสอบ ว่า  Sync Manager
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Sync Manager

Sync Manager 0 32 ~ 256Byte

Sync Manager 1 32 ~ 256Byte

Sync Manager 2 1 ~ 128Byte

Sync Manager 3 1 ~ 128Byte

Safe- Operational (Safe-Op)




Safe-Operational→ Operational

(SO)





Operational (Op)




คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ESM ทําหน้าทีW ประสานงาน ระหว่าง มาสเตอร์ กับ สเลฟ ระหว่าง การ เริWมต้น และ การทํางาน ของ อุปกรณ์ 
สถานะ  ESM อธิบาย ไว้ ใน ตาราง ต่อไปนีZ 
ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี ใน  CoE ประกอบด้วย พารามิเตอร์  ข้อมูล แอปพลิเคชัน  และ ข้อมูล การ แมป  PDO

ออบเจ็กต์ ข้อมูล กระบวนการ  (PDO) ประกอบด้วย ออบเจ็กต์ ใน ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี ทีW สามารถ 
แมป  PDO ได้  และ เนืZอหา ของ ข้อมูล  PDO กําหนด โดย การ แมป  PDO การ อ่าน และ เขียน ข้อมูล 
PDO เปeน แบบ วนรอบ และ ไมต้่อง ค้นหา ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี  สว่น การสืWอสาร แบบ เมล บ็อกซ์ 
(SDO) เปeน แบบ ไม ่วนรอบ และ ต้อง ค้นหา ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี เมืWอ อ่าน หรือ เขียน 

หมายเหตุ : ต้อง กําหนด ค่า  FMMU และ  Sync Manager เพืWอให้ แยก วิเคราะห์ ข้อมูล  SDO และ  PDO บน 
ชัZน ดา ต้า ลิงก์  EtherCAT ได้ อยา่ง ถูกต้อง 

การ กําหนด ขนาด 

กําหนดให้ เปeน เมล 
บ็อกซ์ รับ 

กําหนดให้ เปeน เมล 
บ็อกซ์ สง่ 

กําหนดให้ เปeน  PDO รับ 

กําหนดให้ เปeน  PDO สง่ 

ทีW รับผิดชอบ ข้อมูล  PDO ได้รับ การ กําหนด ค่า อยา่ง 
ถูกต้อง หรือไม ่ และ หาก สเลฟ สง่ คําขอ เริWม 
การ ซิง โค ร ไน ซ์  จะ ตรวจสอบ ว่า ตัZงค่า นา8ิกา แบบ 
กระจาย ถูกต้อง หรือไม ่

แอปพลิเคชัน ของ สเลฟ จะ สง่ ข้อมูล อินพุต จริง และ 
จะ ไม ่ควบคุม เอาต์พุต  เอาต์พุต ถูก ตัZง เปeน  "สถานะ 
ปลอดภัย "

มาสเตอร์ สง่ ข้อมูล เอาต์พุต ทีW ถูกต้อง 
มาสเตอร์ ร้องขอ การ เปลีWยน สถานะ เปeน  Op

สืWอสาร แบบ เมล บ็อกซ์ ได้ 
สามารถ สืWอสาร  PDO ได้ 
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RxPDO: 32 [byte]

TxPDO: 32 [byte]

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

3.4 ข้อมูล สเลฟ  EtherCAT
มาสเตอร์ อ่าน ไฟล์ ข้อมูล สเลฟ  EtherCAT (ไฟล์  XML) และ ใช้ สร้าง การ กําหนด ค่า มาสเตอร์ -สเลฟ 

ไฟล์  XML มี ข้อมูล ทีW จําเปeน สําหรับ การ ตัZงค่า การสืWอสาร  EtherCAT ไฟล์  xml ทีWมา พร้อมกับ ไดรฟc 
XDQ1EX คือ  "XDQ1EX-EtherCAT-V101.xml"

3.5 การ แมป ข้อมูล กระบวนการ  PDO
RxPDO และ  TxPDO ของ ออบเจ็กต์ การ แมป  PDO อยู ่ทีW อินเด็กซ์  0x1600 ถึง  0x1603 และ  0x1A00 ถึง 
0x1A03 ตามลําดับ ใน ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี 

3.5.1 ออบเจ็กต์ การ แมป  PDO
การ แมป  PDO หมายถึง  การ แมป ออบเจ็กต์ แอปพลิเคชัน จาก ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี ไป ยัง  PDO
สามารถ ใช้ ออบเจ็กต์ การ แมป  1600h ถึง  1603h สําหรับ  RxPDO และ  1A00h ถึง  1A03h
สําหรับ  TxPDO จํานวน สูงสุด ของ ออบเจ็กต์ แอปพลิเคชัน ทีW แมป ได้ ด้วย ออบเจ็กต์ การ แมป แสดง 

ดัง ด้านล่าง 

PDO สงูสดุ 
ความ ยาว ข้อมูล 

ต่อไปนีZ เปeน ตัวอยา่ง การ ตัZงค่า การ แมป  PDO สามารถ เพิWม ออบเจ็กต์ ได้ สงูสดุ  16 รายการ ใน 
แต่ละ ออบเจ็กต์ การ แมป  PDO และ จํานวน ไบต์ รวม ต้อง ไม่ เกิน  32 ไบต์  ตัวอยา่ง การ ตัZงค่า 

การ กําหนด ออบเจ็กต์ แอปพลิเคชัน  6040h,6060h,607Ah,60FFh ให้ กับ ออบเจ็กต์ การ แมป  1600h
(Receive PDO mapping 1:RxPDO_1)
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

3.5.2 ออบเจ็กต์ การ กําหนด  PDO

เพืWอให้ แลกเปลีWยน ข้อมูล  PDO ได้  ต้อง จัดสรร ตาราง การ แมป  PDO ให้ กับ  SyncManager

ไดรฟc ซีรีส์  XDQ1EX ใช้  1C12h สําหรับ  RxPDO (SyncManager2) และ  1C13h สําหรับ  TxPDO
(SyncManager3) เปeน ออบเจ็กต์ การ กําหนด  PDO ของ  SyncManager

จํานวน สูงสุด ของ ออบเจ็กต์ แอปพลิเคชัน ทีW แมป ได้ ด้วย ออบเจ็กต์ การ แมป แสดง 
ดัง ด้านล่าง 

จํานวน การ จัดสรร  PDO สงูสดุ 
RxPDO: 4 [ตาราง ]

TxPDO: 4 [ตาราง ]

โดยปกติ ออบเจ็กต์ การ แมป เพยีง  1 รายการ ก็ เพยีงพอ  จึง ไม่ จําเปeนต้อง 
เปลีWยน ค่า เริWมต้น  ต่อไปนีZ เปeน ตัวอยา่ง การ ตัZงค่า ออบเจ็กต์ การ กําหนด  PDO
ของ  SyncManager ตัวอยา่ง การ ตัZงค่า 
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

RxPDO1

(0x1600)

Controlword

(0x6040)

TxPDO1

(0x1A00)

Statusword

(0x6041)

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

กรณี จัดสรร ออบเจ็กต์ การ แมป  1A00h ให้ กับ ออบเจ็กต์ การ กําหนด  1C13h (Sync manager channel
3)

ข้อควรระวัง :
ออบเจ็กต์ การ แมป  PDO (0x1600~0x1603, 0x1A00~0x1A03) และ ออบเจ็กต์  SM PDO
Assign (0x1C12, 0x1C13) จะ ไม ่มีผล จนกว่า จะ มี การเขียน ใน สถานะ  Pre-Op

3.5.3 การ แมป  PDO ทีW กําหนด ไว้ ล่วงหน้า 

ตาราง ต่อไปนีZ แสดง การ แมป  PDO (ค่าทีW กําหนด ไว้ ล่วงหน้า ) ของ ไดรฟc  XDQ1EX ทีW ใช้ สําหรับ แลกเปลีWยน 
ข้อมูล 

การ แมป  PDO ทีW กําหนด ไว้ ล่วงหน้า ชุด ทีWหนึWง  (การ กําหนด  PDO เริWมต้น ))

ตําแหนง่ 
เป[าหมาย 
(0x607A)

ความเร็ว 
เป[าหมาย 
(0x60FF)

แรง บิด 
เป[าหมาย 
(0x6071)

โหมด การทํางาน 
(0x6060)

ค่า 
ตําแหนง่ 
จริง 
(0x6064)

ค่า ความเร็ว 
จริง 
(0x606C)

ค่าแรง บิด 
จริง 
(0x6077)

การแสดง โหมด 
การทํางาน 
(0x6061)
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

RxPDO2

(0x1601)

Controlword

(0x6040)

TxPDO2

(0x1A01)

Statusword

(0x6041)



RxPDO3

(0x1602)

Controlword

(0x6040)

TxPDO3

(0x1A02)

Statusword

(0x6041)



RxPDO4

(0x1603)

Controlword

(0x6040)

TxPDO4

(0x1A03)

Statusword

(0x6041)

to 0);

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ แมป  PDO ทีW กําหนด ไว้ ล่วงหน้า ชุด ทีWสอง 

ตําแหนง่ เป[าหมาย 
(0x607A)

ค่า ตําแหนง่ จริง 
(0x6064)

การ แมป  PDO ทีW กําหนด ไว้ ล่วงหน้า ชุด ทีWสาม 

ความเร็ว เป[าหมาย 
(0x60FF)

ค่า ตําแหนง่ จริง 
(0x6064)

ค่า ความเร็ว จริง 
(0x606C)

การ แมป  PDO ทีW กําหนด ไว้ ล่วงหน้า ชุด ทีWสีW 

แรง บิด เป[าหมาย 
(0x6071) ความเร็ว โปรไฟล์ 

สูงสุด  (0x607F)

ค่า ตําแหนง่ จริง 
(0x6064)

ค่าแรง บิด จริง 
(0x6077)

หมายเหตุ : ข้อมูล การ แมป  PDO โดยละเอียด ดู ได้ ใน ไฟล์  xml

3.5.4 การ กําหนดการ แมป  PDO
ใหม่  ขัZนตอน การ แมป  PDO ใหม่ :

1. หยุด ฟUงก์ชัน การ จัดสรร  PDO (ตัZง ซับ อินเด็กซ์  0 ของ  0x1C12 และ  0x1C13 เปeน  0);
2. หยุด ฟUงก์ชัน การ แมป  PDO (ตัZง ซับ อินเด็กซ์  0 ของ  0x1600~0x1603 และ  0x1A00~0x1A03 ทัZงหมด 

3. ตัZงค่า รายการ แมป ของ ออบเจ็กต์ การ แมป  PDO (0x1600~0x1603 และ  0x1A00~0x1A03);
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EtherCAT of XDQ1EX is



PDO

1C32h 00h

-- 0~255 U8 ro No

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

4. ตัZงค่า ของ รายการ แมป สําหรับ ออบเจ็กต์ การ แมป  PDO (0x1600~0x1603 และ  0x1A00~0x1A03);

5. ตัZงค่า ออบเจ็กต์ การ จัดสรร  PDO (ตัZง ซับ อินเด็กซ์  1 ของ  0x1C12 และ  0x1C13);
6. เปhด ใช้งาน ฟUงก์ชัน การ จัดสรร  PDO อีกครัZง  (ตัZง ซับ อินเด็กซ์  0 ของ  0x1C12
และ  0x1C13 เปeน  1) ข้อควรระวัง :

ออบเจ็กต์ การ แมป  PDO (0x1600~0x1603, 0x1A00~0x1A03) และ ออบเจ็กต์  SM PDO
Assign (0x1C12, 0x1C13) จะ ไม ่มีผล จนกว่า จะ มี การเขียน ใน สถานะ  Pre-Op

3.6 การ ซงิ โค ร ไน ซ ์เครอืข่าย ด้วย นา8ิกา แบบ กระจาย 
นา8ิกา แบบ กระจาย  (DC) ชว่ย ให้ อุปกรณ์  EtherCAT ทัZงหมด ใช้เวลา ระบบ เดียวกัน  จึง ควบคุม 
การทํางาน ของ แต่ละ อุปกรณ์ ให้ ซิง โค ร ไน ซ์ กัน ได้  นา8ิกา ของ สเลฟ ตัว แรก ทีW มี ฟUงก์ชัน นา8ิกา 
แบบ กระจาย ซึWง เชืWอมต่อ กับ มาสเตอร์ ใน เครือขา่ย  EtherCAT ทําหน้าทีW เปeน นา8ิกา อ้างอิง ของ 
ทัZง เครือขา่ย  และ สเลฟ กับ มาสเตอร์ ทีW เหลือ จะ ซิง โค ร ไน ซ์ โดย ใช้ นา8ิกา อ้างอิง เปeน เกณฑ์ 

การสืWอสาร ของ ไดรฟc รองรับ ของ ดังต่อไปนีZ 
โหมด การ ซิง โค ร ไน ซ์  ทัZงนีZ  การสลับ โหมด การ ซิง โค ร ไน ซ์ สามารถ กําหนด ค่า ได้ ผา่ นรี จิ สเตอร์ ควบคุม การ 
ซิง โค ร ไน ซ์  (ESC 0x980, 0x981)

3.6.1 การ ซงิ โค ร ไน ซ ์ Sync Manager 2/3 (1C32h, 1C33h)
การ ตัZงค่า  Sync manager2 ดําเนิน การตาม  1C32h (Sync maneger 2 synchronization)
การ ตัZงค่า  Sync manager3 ดําเนิน การตาม  1C33h (Sync maneger 3 synchronization)

การ ซิง โค ร ไน ซ์  Sync manager 2

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ  /
คําอธิบาย หน่วย ช่วง ค่า 

ชนิด 
ข้อมูล การ เข้าถึง 

จํานวน 
ออบเจ็กต์ ยอ่ย 

แสดง จํานวน ซับ อินเด็กซ์ ของ ออบเจ็กต์ นีZ  ค่าคงทีW 
เปeน  20h
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01h

Sync mode -- 0~65535 U16 rw No

⇒

DC enable ON

00h: FreeRun 02h: DC SYNC0

01h: SM2 02h: DC SYNC0

02h: DC
SYNC0 02h: DC SYNC0

DC enable OFF

00h: FreeRun 00h: FreeRun

01h: SM2 01h: SM2

02h: DC
SYNC0 00h: FreeRun

02h

Cycle time ns 0~0xFFFFFFFF U32 rw No

Sync Mode (1C32h-01h)

00h (FreeRun)

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ตัZงค่า โหมด การ ซิง โค ร ไน ซ์ ของ  Sync Manager 2
00h: FreeRun (ไม ่ซิง โค ร ไน ซ์ )
01h: SM2 (ซิง โค ร ไน ซ์ กับ  SM 2 Event)
02h: DC SYNC0 (ซิง โค ร ไน ซ์ กับ  Sync0 Event)
03h: ไม ่รองรับ  (ตัZงค่า ไม ่ได้ )
ขึZนอยูกั่บ การ ตัZงค่า รว่มกับ รี จิ สเตอร์  ESC 0981h (DC-Activation) (ตาราง 
ด้านล่าง )
ค่า การ ตัZงค่า ของ ออบเจ็กต์ นีZ จะ ถูก ตัZง โดยอัตโนมัติ เมืWอ เปลีWยน จาก  PreOP เปeน  SafeOP

ร ีจิ สเตอร ์ ESC 0981h
สถานะ การ ตัZงค่า 

การ ตัZงค่า  1C32h-01h
จุด 

ค่า  1C32h-01h ทีW เปลีWยน 
ระหว่าง การ เปลีWยน 
PreOP→SafeOP

ตัZงค่า คาบ ของ  Sync Manager

ฟUงก์ชัน 

ตัZง ชว่งเวลา ของ อีเวนต์ ตาม นา8ิกา ภายใน 
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02h (DC SYNC0)

03h
Shift time

04h

Sync modes
supported -- 0~65535 U16 ro No

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

01h (ซิง โค ร ไน ซ์ กับ 
SM2)

ตัZง ชว่งเวลา ตpาสุด ของ อีเวนต์  SM2

ตัZงค่า  Sync0 Cycle Time (รี จิ สเตอร์ 
ESC: 09A0h)

ตัZงค่า  125000(125μs)*n (n=1,2,3...16) หาก ตัZงค่า อืWน นอกเหนือจากนีZ  จะ เกิด 
E.Exx (การป[องกัน ความผิดปกติ ของ การ ตัZงค่า รอบ การ ซิง โค ร ไน ซ์ )

ไม ่รองรับ 

ตัZงค่า ประเภท การ ซิง โค ร ไน ซ์ ทีW รองรับ  BIT0:
รองรับ โหมด  FreeRun
0: ไม ่รองรับ , 1: รองรับ โหมด  FreeRun เซอร์ 
โว ไดรฟc นีZ ตัZง เปeน  1
BIT1: รองรับ โหมด ซิง โค ร ไน ซ์  SM
0: ไม ่รองรับ , 1: รองรับ การ ซิง โค ร ไน ซ์ อีเวนต์  SM2 เซอร์ 
โว ไดรฟc นีZ ตัZง เปeน  1
BIT4-2: รองรับ โหมด ซิง โค ร ไน ซ์  DC 000b:
ไม ่รองรับ 
001b: รองรับ อีเวนต์  DC
sync0 เซอร์ โว ไดรฟc นีZ ตัZง เปeน 
001b BIT6-5: รองรับ ออฟ เซ็ต 
เอาต์พุต  00b: ไม ่รองรับ 

01b: รองรับ ออฟ เซ็ต ของ นา8ิกา 
ภายใน  เซอร์ โว ไดรฟc นีZ ตัZง เปeน  00b
BIT15-7: สงวน ไว้ 
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

PDO

1C33h 00h

-- 0~255 U8 ro No

05h

Minimum
cycle time ns 0~0xFFFFFFFF U32 ro No

06h

Calc and copy
time ns 0~0xFFFFFFFF U32 ro No

0Ah

Sync0 cycle
tim ns 0~0xFFFFFFFF U32 ro No

20h
Sync error -- 0~1 Bool ro No

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ ซิง โค ร ไน ซ์  Sync manager 3

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ  /
คําอธิบาย หน่วย ช่วง ค่า 

ชนิด 
ข้อมูล การ เข้าถึง 

จํานวน 
ออบเจ็กต์ ยอ่ย 

แสดง จํานวน ซับ อินเด็กซ์ ของ ออบเจ็กต์ นีZ  ค่าคงทีW 
เปeน  20h

ค่า ตpาสุด ของ คาบ การสืWอสาร ทีWตัZง ได้  (125000 สําหรับ เซอร์ โว ไดรฟc นีZ  *1)

1C32h-02h กรุณา ตัZงค่า  125000 (125μs)*n (n=1,2,3...16) หาก ตัZงค่า อืWน 
นอกเหนือจากนีZ  จะ เกิด  E.Exx (การป[องกัน ความผิดปกติ ของ การ ตัZงค่า รอบ การ ซิง 
โค ร ไน ซ์ )

เวลา ตัZงแต่ อีเวนต์  SM2, อีเวนต์  SYNC0 จนถึง การ อ่าน  ESC เสร็จสิZน 
เวลานีZ อาจ ยาว ขึZน ได้ เมืWอ สัญญาณ มี ความคลาดเคลืWอน  เซอร์ โว ไดรฟc นีZ คือ  25000

ค่า ของ รี จิ สเตอร์  ESC 09A0h ถูก ตัZง เมืWอ เปeน  DC SYNC0
(1C32h-01h=02h) ตัZง เปeน  0 เมืWอ ไม ่ใช ่ DC SYNC0

ไม ่รองรับ 
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01h

Sync mode -- 0~65535 U16 rw No

⇒
DC enable ON

00h: FreeRun 02h: DC SYNC0

01h: SM2 02h: DC SYNC0

02h: DC SYNC0 02h: DC SYNC0

DC enable OFF

00h: FreeRun 00h: FreeRun

01h: SM2 01h: SM2

02h: DC SYNC0 00h: FreeRun

02h

Cycle time ns 0~0xFFFFFFFF U32 rw No

03h Shift time ns 0~0xFFFFFFFF U32 rw No

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ตัZงค่า โหมด การ ซิง โค ร ไน ซ์ ของ  Sync Manager 3 กรุณา ตัZง เปeน โหมด เดียว กับ  Sync
Manager 2
00h: FreeRun (ไม ่ซิง โค ร ไน ซ์ )
01h: SM2 (ซิง โค ร ไน ซ์ กับ  SM 2 Event)
02h: DC SYNC0 (ซิง โค ร ไน ซ์ กับ  Sync0 Event)
03h: ไม ่รองรับ  (ตัZงค่า ไม ่ได้ )
ขึZนอยูกั่บ การ ตัZงค่า รว่มกับ รี จิ สเตอร์  ESC 0981h (DC-Activation) (ตาราง 
ด้านล่าง )
ค่า การ ตัZงค่า ของ ออบเจ็กต์ นีZ จะ ถูก ตัZง โดยอัตโนมัติ เมืWอ เปลีWยน จาก  PreOP เปeน  SafeOP

ร ีจิ สเตอร ์ ESC 0981h
สถานะ การ ตัZงค่า 

การ ตัZงค่า  1C32h-01h
จุด 

ค่า  1C32h-01h ทีW เปลีWยน 
ระหว่าง การ เปลีWยน 
PreOP→ SafeOP

ตัZงค่า คาบ ของ  Sync Manager
ตัZง เปeน ค่า เดียว กับ  1C32h-02h

ตัZงเวลา ตัZงแต่ อีเวนต์  Sync0, อีเวนต์  SM2 จนถึง เมืWอ  CPU ของ สเลฟ เขียน 
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04h

Sync modes
supported -- 0~65535 U16 ro No

05h

Minimum cycle
time ns 0~0xFFFFFFFF U32 ro No

06h Calc and copy
time ns 0~0xFFFFFFFF U32 ro No

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ค่า  RxPDO ไป ยัง  ESC
ตัZงค่า เปeน ผลคูณ ของ  125000 และ น้อยกว่า  Cycle time โดยปกติ 
เปeน  0

ตัZงค่า ประเภท การ ซิง โค ร ไน ซ์ ทีW รองรับ  BIT0:
รองรับ โหมด  FreeRun
0: ไม ่รองรับ , 1: รองรับ โหมด  FreeRun เซอร์ 
โว ไดรฟc นีZ ตัZง เปeน  1
BIT1: รองรับ โหมด ซิง โค ร ไน ซ์  SM
0: ไม ่รองรับ , 1: รองรับ การ ซิง โค ร ไน ซ์ อีเวนต์  SM2 เซอร์ 
โว ไดรฟc นีZ ตัZง เปeน  1
BIT4-2: รองรับ โหมด ซิง โค ร ไน ซ์  DC 000b:
ไม ่รองรับ 
001b: รองรับ อีเวนต์  DC
sync0 เซอร์ โว ไดรฟc นีZ ตัZง เปeน 
001b BIT6-5: รองรับ ออฟ เซ็ต 
เอาต์พุต  00b: ไม ่รองรับ 

01b: รองรับ ออฟ เซ็ต ของ นา8ิกา 
ภายใน  เซอร์ โว ไดรฟc นีZ ตัZง เปeน  00b
BIT15-7: สงวน ไว้ 

ค่า ตpาสุด ของ คาบ การสืWอสาร ทีWตัZง ได้  ค่า เดียว กับ  1C32h-05
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0Ah

Sync0 cycle
tim ns 0~0xFFFFFFFF U32 ro No

20h
Sync error -- 0~1 Bool ro No

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

เวลา ตัZงแต่ อีเวนต์  SM2, อีเวนต์  SYNC0 จนถึง การเขียน รี จิ สเตอร์  ESC เสร็จสิZน 

ค่า เดียว กับ  1C32h-0Ah

ไม ่รองรับ 

3.6.2 โหมด  DC (การ ซงิ โค ร ไน ซ ์ด้วย เหตกุารณ์  SYNC0)
ใน โหมด นีZ  แอปพลิเคชัน ภายใน จะ ซิง โค ร ไน ซ์ กับ เวลา  Sync0

วิธกีาร ซงิ โค ร ไน ซ ์ คณุลักษณะ 

ซิง โค ร ไน ซ์ ข้อมูล เวลา ของ สเลฟ อืWน กับ เวลา 
ของ แกน ทีW  1

ความแมน่ยํา สูง 
ต้อง มี การประมวลผล ชดเชย ทีW ฝUW ง มาสเตอร์ 

ข้อกําหนด ของ โหมด การ ซิง โค ร ไน ซ์  DC ใน เซอร์ โว ไดรฟc นีZ มี ดังนีZ 

ไดรฟc นีZ ไม ่รองรับ การ ซิง โค ร ไน ซ์ เวลา  Sync1
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3.6.3 Free-Run

0 1 2 3 4 5 6 7

Emergency Error

Code
(OD:603Fh)

Error
register

(Object

1001h)

Error Field

L byte H byte Panel Error Code N/A

1.Error code

PDO

603Fh 00h

-- 0~65535 U16 ro TxPDO

2.Error register

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ใน โหมด นีZ  รอบ การทํางาน ของ แอปพลิเคชัน ภายใน เซอร์ โว ไดรฟc เปeนอิสระจาก รอบ การสืWอสาร และ รอบ 
ของ มาสเตอร์ 

3.7 ข้อความ ฉุกเฉิน  (Emergency Messages)
ข้อความ ฉุกเฉิน  (Emergency) อยู ่ใน เซอร์ โว ไดรฟc  (สเลฟ ) และ เมืWอ เกิด ความผิดปกติ  (อลาร์ม ) สเลฟ 
จะแจ้ง ไป ยัง มาสเตอร์ ผา่น การสืWอสาร แบบ เมล บ็อกซ์ 

จะ ไม ่มี การ แจ้ง เมืWอ ไม ่มี ความผิดปกติ  (อลาร์ม ) และ เกิด เพียง คําเตือน  ข้อความ 
ฉุกเฉิน ประกอบด้วย ข้อมูล  8 ไบต์ 

ไบต์ 

องค์ประกอบ 

อืWนๆ 

Error code สง่คืน ค่า เดียว กับ  603Fh(Error code) ค่า 
0000h ถึง  FEFFh กําหนด ตาม  IEC 61800-7-201

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ  /
คําอธิบาย หน่วย ช่วง ค่า 

ชนิด 
ข้อมูล การ เข้าถึง 

รหัส ข้อผิดพลาด 

อลาร์ม  (เฉพาะ หมายเลข หลัก )/คําเตือน ทีW กําลัง เกิดขึZน ใน เซอร์ โว ไดรฟc  ค่า 
เปeน  0x0000 เมืWอ ไม ่มี อลาร์ม และ คําเตือน  เมืWอ เกิด ทัZง อลาร์ม และ คําเตือน 
จะ แสด งอ ลาร์ม 
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3.Panel Error Code

PDO

1001h 00h

Error register -- 0~255 U8 ro TxPDO

0

1

2

3

4

5

6

7

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

Error register สง่คืน ค่า เดียว กับ  1001h(Error register)

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ  /
คําอธิบาย หน่วย ช่วง ค่า 

ชนิด 
ข้อมูล การ เข้าถึง 

แสดง ประเภท ขอ งอ ลาร์ม  (สถานะ ) ทีW กําลัง เกิดขึZน ใน เซอร์ โว ไดรฟc  เมืWอ 
ไม ่มี อลาร์ม จะ แสดง  0000h ไม ่แสดง คําเตือน 

หลัก องค์ประกอบ 

(ไม ่รองรับ )

เกิด อลาร์ม ทีW กําหนด โดย  AL status
code *1

(ไม ่รองรับ )

(สงวน ไว้ )

เกิด อลาร์ม ทีW ไม ่ได้ กําหนด โดย  AL
status code *2

*1) "อลาร์ม ทีW กําหนด โดย  AL status code" คือ อลาร์ม สําหรับ ลิงก์ การสืWอสาร 
EtherCAT ทีW ผิดปกติ 
*2) "อลาร์ม ทีW ไม ่ได้ กําหนด โดย  AL status code" หมายถึง อลาร์ม อืWน 
นอกเหนือจาก ความผิดปกติ ทีW เกีWยวกับ การสืWอสาร  EtherCAT
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ค่าตัวเลข คือ หมายเลข อลาร์ม ทีW แสดง บน แผง ควบคุม ของ ไดรฟc ใน ปUจจุบัน  ตัวอยา่งเชน่  เมืWอ ไดรฟc เกิด 
อลาร์ม  E.120 ค่า  Panel Error Code จะ อ่าน ได้  0x0120

4. โปรไฟล์ อุปกรณ์  CiA402

4.1 ส เต ท แมชชนี  CANopen over EtherCAT (CoE)
สถานี มาสเตอร์ ควบคุม เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1EX ผา่น  Controlword (คํา ควบคุม , 0x6040) และ 
รับ สถานะ ปUจจุบัน ของ ไดรฟc โดย อ่าน  Statusword (คํา สถานะ , 0x6041) โดย เซอร์ โว ไดรฟc จะ 
ดําเนิน ฟUงก์ชัน ควบคุม มอเตอร์ ภายใน ตามคําสัWง ควบคุม ของ สถานี มาสเตอร์ 

4.1.1 ส เต ท แมชชนี  CANopen over EtherCAT (CoE)
การ เปลีWยน สถานะ  (FSA (Finite State Automaton)) ของ  PDS (Power Drive Systems) ทีW เกีWยวข้อง กับ 
การควบคุม กําลัง ของ เซอร์ โว ไดรฟc  กําหนด ไว้ ใน แผนภาพ ต่อไปนีZ ตามคําสัWง ผู้ใช้ หรือ การ ตรวจ พบ 
ความผิดปกติ 

ชืWอ สถานะ คําอธิบาย 
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Not Ready to Switch
On

Switch On Disabled

Ready to Switch On

Switched On

Operation Enable

Quick Stop Active

Fault Reaction Active

Fault

PDO

6040h 00h Controlword -- 0~65535 U16 rw RxPDO

6041h 00h Statusword -- 0~65535 U16 ro TxPDO

4.2.1 Controlword(0x6040)

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ไดรฟc อยู ่ระหว่าง การ เริWมต้น 

การ เริWมต้น ไดรฟc เสร็จ สมบูรณ์ 

ไดรฟc รอ เข้าสู ่สถานะ  Switch On และ มอเตอร์ ยัง ไม ่ถูก 
กระตุ้น 

ไดรฟc อยู ่ใน สถานะ พร้อม และ แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก 
ปกติ 

ไดรฟc เปhด ใช้งาน เพืWอ ควบคุม มอเตอร์ ตาม โหมด ควบคุม 

ไดรฟc หยุด ตาม การ ตัZงค่า 

ไดรฟc ตรวจ พบ ว่า เกิด อลาร์ม และ หยุด ทํางาน ตาม ทีWตัZง ไว้ 
ขณะนีZ มอเตอร์ ยังมี สัญญาณ กระตุ้น อยู ่

ไดรฟc อยู ่ใน สถานะ ข้อผิดพลาด และ ไม ่มี สัญญาณ กระตุ้น ไป ยัง 
มอเตอร์ 

4.2 พารามิเตอร ์ทีW เกีWยวข้อง กับ การควบคมุ อุปกรณ์ 

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ  /
คําอธิบาย หน่วย ช่วง ค่า 

ชนิด 
ข้อมูล การ เข้าถึง 

คําสัWง สําหรับ การ เปลีWยน สถานะ  PDS ฯลฯ  และ สําหรับ ควบคุม สเลฟ  (เซอร์ โว ไดรฟc ) ตัZงค่า ด้วย  6040h
(คํา ควบคุม )
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PDO

6040h 00h Controlword -- 0~65535 U16 rw RxPDO

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ  /
คําอธิบาย หน่วย ช่วง ค่า 

ชนิด 
ข้อมูล การ เข้าถึง 

คํา ควบคุม  6040h ประกอบด้วย : 1. บิต 
สําหรับ ควบคุม สถานะ ;
2. บิต ทีW เกีWยวข้อง กับ โหมด ควบคุม ; 3.
บิต ควบคุม ทีW ผู้ผลิต กําหนด ;
รายละเอียด ของ แต่ละ บิต ของ  6040h มี ดังนีZ :

BIT 0 - 3 และ  7 (บิต สําหรับ ควบคุม สถานะ )

BIT 4, 5, 6 และ  8 (บิต ทีW เกีWยวข้อง กับ โหมด ควบคุม ):
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4.2.2 Statusword (0x6041)

PDO

6041h 00h Statusword -- 0~65535 U16 ro TxPDO

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

BIT 9, 10: สาํรอง 
BIT 11 - 15: ผู้ผลิต กําหนด เอง 

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ  /
คําอธิบาย หน่วย ช่วง ค่า 

ชนิด 
ข้อมูล การ เข้าถึง 

คํา สถานะ  6041h ประกอบด้วย : 1. บิต 
สถานะ ปUจจุบัน ของ ไดรฟc ;
2. บิต สถานะ ทีW เกีWยวข้อง กับ โหมด ควบคุม ;
3. บิต สถานะ ทีW ผู้ผลิต กําหนด ;
6041h รายละเอียด ของ แต่ละ บิต มี ดังนีZ :
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

BIT 0 - 3, 5, 6

BIT 4: Voltage enabled เมืWอ บิต นีZ เปeน  1 แสดงว่า แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก ปกติ  BIT 7:
Warning เมืWอ บิต นีZ เปeน  1 แสดงว่า ไดรฟc มี อลาร์ม ;

BIT 8: DC Calibration Status เมืWอ บิต นีZ เปeน  1 แสดงว่า นา8ิกา ภายใน ของ ไดรฟc ซิง โค ร ไน ซ์ กับ  DC
Sync0;
BIT 9: Remote เมืWอ บิต นีZ เปeน  1 แสดงว่า สเลฟ อยู ่ใน สถานะ  OP และ มาสเตอร์ สามารถ ควบคุม ไดรฟc 
จาก ระยะไกล ผา่น  PDO;

BIT 10: Target reached บิต นีZ มีความหมาย ต่างกัน ใน แต่ละ โหมด ควบคุม ;
BIT 11: Internal limit active แสดง การ จํากัด ตําแหนง่ ;
BIT 12, 13: บิต นีZ มีความหมาย ต่างกัน ใน แต่ละ โหมด ควบคุม ;
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









PDO

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

BIT 14: บิต นีZ เปeน  1 แสดงว่า มอเตอร์ อยู ่ใน สภาวะ 
ความเร็ว ศูนย์ ; BIT 15: สงวน ไว้ ;

4.3 โหมด ควบคมุ 
ปUจจุบัน เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1EX รองรับ โหมด ควบคุม ห้า โหมด ใน  CoE:

โหมด โฮม มิWง 
โหมด ควบคุม ตําแหนง่ แบบ โปรไฟล์  (Proûle Position Mode)
โหมด ตําแหนง่ แบบ ซิง โค รนัส ตาม รอบ  (CSPM)
โหมด ความเร็ว แบบ ซิง โค รนัส ตาม รอบ  (CSCVM)
โหมด แรง บิด แบบ ซิง โค รนัส ตาม รอบ  (CSTM)
หัวข้อ นีZ อธิบาย การควบคุม หลาย แบบ ทีW กล่าวถึง ข้างต้น 

4.4 โหมด โฮม มิWง 

4.4.1 คําอธิบาย พืZนฐาน 
โหมด โฮม มิWง ใช้ ให้ ไดรฟc ค้นหา ตําแหนง่ โฮม ด้วยตัวเอง  ผู้ใช้ สามารถ ตัZง ความเร็ว การทํางาน สําหรับ โหมด 
โฮม มิWง ได้ 
หมายเหตุ : ใน โหมด นีZ  ต้อง ต่อ สัญญาณ ลิมิต สวิตช์ และ โฮม สวิตช์ เข้ากับ ขัZว ต่อ อินพุต  CN1 ของ ไดรฟc  หาก 
ต่อ สัญญาณ ลิมิต สวิตช์ เข้ากับ คอมพิวเตอร์ ระดับ บน หรือ  PLC ต้อง ใช้ กระบวนการ กลับ จุด ศูนย์ ทีW ควบคุม 
โดย คอมพิวเตอร์ ระดับ บน 

4.4.2 พารามิเตอร ์ทีW เกีWยวข้อง กับ โหมด กลับ จุด ศูนย ์

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ  /
คําอธิบาย หน่วย ช่วง ค่า 

ชนิด 
ข้อมูล การ เข้าถึง 
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6040h 00h Controlword -- 0~65535 U16 rw RxPD
O

6041h 00h Statusword -- 0~65535 U16 ro TxPD
O

6060h 00h Modes of
operation -- -128~ 127 I8 rw RxPD

O

6061h 00h Modes of
operation -- -128~ 127 I8 ro TxPD

O

607Ch 00h Homing offset 0xE0000000~
0x10000000 I32 rw RxPD

O

6098h
00h Homing method --

1~ 6

17~ 22

33~ 35

I8 rw RxPD
O



6099h

-- Homing speeds -- -- -- -- --

00h -- 2 U8 ro NO

01h 0.1rpm 0 ~ 30000 U32 rw RxPD
O

02h 0.1rpm 0 ~ 30000 U32 rw RxPD
O

609A

00h Homing
acceleration -- 0 ~ 10000 U32 rw NO



คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

หนว่ย 
คําสัWง 

หาก ค่า ทีWตัZง ไม ่อยู ่ใน ชว่งนีZ  จะ สง่คืน ข้อผิดพลาด 

จํานวน รายการ 

ความเร็ว ขณะ 
ค้นหา สวิตช์ 

ความเร็ว ขณะ 
ค้นหา จุด ศูนย์ 

ตัZงค่า อัตรา เรง่ และ อัตรา หนว่ง ใน โหมด ควบคุม จุด ศูนย์  (hm) อัตรา หนว่ง 
ของ โหมด กลับ จุด โฮม  (hm) ใช้ ออบเจ็กต์ นีZ 
เมืWอ แต่ละ  Homing method หยุด ใน ขัZนสุดท้าย  (เมืWอ ตรวจ พบ ตําแหนง่ โฮม )
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15 ~ 9 8 7 ~ 5 4 3 ~ 0

* Halt * home_start_operation *

home_start_operati
on

0

0 → 1

1

1 → 0

Halt
0

1

15 ~ 14 13 12 11 10 9 ~ 0

* homing_e
rror

homing_attaine
d * target_reache

d *

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

เซอร์ โว จะ ล็อก เพืWอ หยุด โดย ไม ่ใช้การ ตัZงค่า ของ ออบเจ็กต์ นีZ 

หมายเหตุ : ดู คําอธิบาย โดยละเอียด ของ แต่ละ ออบเจ็กต์ ได้ ใน มาตรฐาน  CiA DS402

4.4.3 Controlword (0x6040) ของ โหมด โฮม มิWง 

* :: ดู บท ก่อนหน้า 

ชืWอ ค่า คําอธิบาย 

โหมด โฮม มิWง ไม ่ทํางาน 

เริWม โหมด โฮม มิWง 

โหมด โฮม มิWง ทํางาน 

ขัดจังหวะ โหมด โฮม มิWง 

ดําเนินการ ตามคําสัWง ของ บิต  4

หยุด แกน 

4.4.4 Statusword (0x6041) ของ โหมด โฮม มิWง 

* :: ดู บท ก่อนหน้า 
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Target reached

0

1

Homing attained
0

1

Homing error

0

1

1 NOT Z-pulse

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ชืWอ ค่า คําอธิบาย 

Halt = 0: ยัง ไม ่ถึง ตําแหนง่ โฮม  Halt
= 1: แกน กําลัง ลด ความเร็ว 

Halt = 0: ถึง ตําแหนง่ โฮม แล้ว 
Halt = 1: แกน มี ความเร็ว เปeน  0

โหมด โฮม มิWง ยัง ไม ่เสร็จสิZน 

ดําเนินการ โหมด โฮม มิWง สําเร็จ 

ไม ่มี ข้อผิดพลาด โฮม มิWง 

เกิด ข้อผิดพลาด โฮม มิWง 
ดําเนินการ โหมด โฮม มิWง ไม ่
สําเร็จ 
ค้นหา สาเหตุ ข้อผิดพลาด ได้ โดย อ่าน รหัส 
ข้อผิดพลาด 

4.4.5 วิธกีาร กลับ จุด ศูนย ์
สัญญาณ ทีW เกีWยวข้อง กับ โหมด กลับ จุด ศูนย์ มี สีW สัญญาณ  ได้แก่  ลิมิต สวิตช์ ด้าน บวก  (POT) ลิมิต สวิตช์ 
ด้าน ลบ  (NOT) สวิตช์ จุด อ้างอิง  (Home Switch) และ สัญญาณ  Z ของ เอน โค้ด เดอร์  (Z pulse)

รูปแบบ วิธกีาร กลับ จุด ศูนย ์
DS402

การ 
กลับ 

จุด ศูนย ์
วิธกีาร 

การทํางาน 
ทิศทาง 

ตําแหน่ง 

เป[าหมาย 

อ้างอิง 
ตําแหน่ง 

จุด 
รายละเอยีด 

ด้าน ลบ 

ใช้  Z pulse และ ลิมิต สวิตช์ ด้าน ลบ : ไดรฟc 
เคลืWอนทีW ไป ทาง ลิมิต สวิตช์ ด้าน ลบ ด้วย ความเร็ว 
สูง ก่อน  ลด ความเร็ว และ หยุด เมืWอ ถึง  NOT แล้ว 
กลับ ด้วย ความเร็ว ตpา เพืWอ ค้นหา ตําแหนง่ จุด 
ศูนย์ เป[าหมาย  (ตําแหนง่ ของ  Z pulse แรก ของ 
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2 POT Z-pulse

3 Home
Switch Z-pulse

4 Home
Switch Z-pulse

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

เอน โค้ด เดอร์ หลังจาก ออกจาก  NOT)

ด้าน บวก 

ใช้  Z pulse และ ลิมิต สวิตช์ ด้าน บวก : ไดรฟc 
เคลืWอนทีW ไป ทาง ลิมิต สวิตช์ ด้าน บวก ด้วย 
ความเร็ว สูง ก่อน  ลด ความเร็ว และ หยุด เมืWอ ถึง 
POT แล้ว กลับ ด้วย ความเร็ว ตpา เพืWอ ค้นหา 
ตําแหนง่ จุด ศูนย์ เป[าหมาย  (ตําแหนง่ ของ  Z
pulse แรก ของ เอน โค้ด เดอร์ หลังจาก ออกจาก 
POT)

ด้าน บวก ทิศ ทางการ เคลืWอนทีW เริWมต้น ของ ไดรฟc 
ขึZนอยูกั่บ สถานะ ของ สวิตช์ จุด อ้างอิง 
โดยตําแหนง่ จุด ศูนย์ เป[าหมาย คือ ตําแหนง่ 
ของ  Z-pulse แรก ทางซ้าย หรือ ขวา ของ 
สวิตช์ จุด อ้างอิง  (Home Switch)ด้าน ลบ 
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5 Home
Switch Z-pulse

6 Home
Switch Z-pulse

17 NOT NOT

18 POT POT

19 Home
Switch

Home
Switch

20 Home
Switch

Home
Switch

21 Home
Switch

Home
Switch

22 Home
Switch

Home
Switch

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ด้าน ลบ ทิศ ทางการ เคลืWอนทีW เริWมต้น ของ ไดรฟc 
ขึZนอยูกั่บ สถานะ ของ สวิตช์ จุด อ้างอิง 
โดยตําแหนง่ จุด ศูนย์ เป[าหมาย คือ ตําแหนง่ 
ของ  Z-pulse แรก ทางซ้าย หรือ ขวา ของ 
สวิตช์ จุด อ้างอิง  (Home Switch)ด้าน บวก 

ด้าน ลบ 

วิธีการ กลับ จุด ศูนย์ ทัZง หก นีZ คล้าย กับ  1~6
ยกเว้น ตําแหนง่ จุด ศูนย์ เป[าหมาย ไม ่ได้ ใช้  Z
pulse แต่ สัมพันธ์ กับ การ เปลีWยน สถานะ ของ 
ลิมิต สวิตช์ หรือ สวิตช์ จุด อ้างอิง  (Home Switch)

รูป ด้านล่าง แสดง วิธี ทีW  19 และ  20 ซึWง 
คล้าย กับ วิธี ทีW  3 และ  4

ด้าน บวก 

ด้าน บวก 

ด้าน ลบ 

ด้าน ลบ 

ด้าน บวก 
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33 Z-pulse Z-pulse

34 Z-pulse Z-pulse

35 --

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ด้าน ลบ วิธีการ กลับ จุด ศูนย์ ทัZงสอง นีZ เกีWยวข้อง กับ  Z-
pulse เท่านัZน 

ด้าน บวก 

ทิศทาง 
ตําแหนง่ ทิศทาง 

ตําแหนง่ 

ตําแหนง่ ปUจจุบัน คือ จุด ศูนย์ ของ ระบบ 

4.4.6 ตัวอยา่ง การใช้งาน 
เมืWอ ใช้ โหมด โฮม มิWง  ให้ ทําตาม ขัZนตอน ดังนีZ : 1. ตัZง 
[Mode of operations: 6060h] เปeน โหมด โฮม  (0x06);
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

2. ตัZง  [Home offset: 607Ch];
3. ตัZง  [Homing method: 6098h] ชว่ง การ ตัZงค่า คือ  1 ถึง  35 (ดู คํานิยาม ของ  OD-6098h ด้านล่าง )
ไดรฟc นีZ รองรับ โหมด  1~6, 17~22, 33~35;
4. ตัZง  [Homing speeds: 6099h Sub-1] เพืWอ ปรับ ความเร็ว  (หนว่ย  0.1rpm) ใน การ ค้นหา ลิมิต สวิตช์ 
ระหว่าง โฮม มิWง ;
5. ตัZง  [Homing speeds: 6099h Sub-2] เพืWอ ปรับ ความเร็ว  (หนว่ย  0.1rpm) ใน การ ค้นหา ตําแหนง่ จุด 
ศูนย์ ใน กระบวนการ โฮม มิWง ;
6. ตัZง อัตรา เรง่ การ กลับ จุด ศูนย์  [Homing Acceleration: 609Ah] เพืWอ ปรับ อัตรา เรง่  (หนว่ย  0.1rpm/S)
ใน การ ค้นหา ตําแหนง่ จุด ศูนย์ ใน กระบวนการ โฮม มิWง ;
7. กําหนด สัญญาณ อินพุต  เชน่  สัญญาณ  P-OT (เชน่  Pn502 = 02h) สัญญาณ  HomeSwitch (เชน่ 
Pn503 = 15h) ฯลฯ  ตาม โหมด การ กลับ จุด ศูนย์ ;
8. ตัZง  [Controlword: 6040h] เปeน  (0x06 -> 0x07 -> 0x0F) ตามลําดับ  เพืWอ  Servo On ไดรฟc และ ให้ 
มอเตอร์ เริWม ทํางาน ;
9. ตัZง  [Controlword: 6040h] เปeน  (0x0F -> 0x1F) ตามลําดับ เพืWอ ดําเนินการ กลับ จุด ศูนย์  (Homing
operation start (Bit4) เริWม เมืWอ เปลีWยน จาก  0->1 และ ขัดจังหวะ กระบวนการ โฮม มิWง เมืWอ เปลีWยน จาก  1-
>0);
10. อ่าน  [Statusword: 6041h] เพืWอ รับ สถานะ ไดรฟc  ใช้  bit12 ใน  6041h ตรวจสอบ ว่า กระบวนการ 
โฮม มิWง เสร็จสิZน หรือไม ่ และ ใช้  bit13 ตรวจสอบ ว่า กระบวนการ โฮม มิWง ผิดพลาด หรือไม ่

4.5 โหมด ตําแหน่ง แบบ ซงิ โค รนัส ตาม รอบ 

4.5.1 คําอธิบาย พืZนฐาน 
คอมพิวเตอร์ โฮสต์ วางแผน เส้น ทางใน โหมด ตําแหนง่ แบบ ซิง โค รนัส ตาม รอบ และ สง่  PDO เปeน 
ชว่งเวลา สมpาเสมอ  ใน แต่ละ  PDO ตําแหนง่ เป[าหมาย และ คํา ควบคุม จะ ถูก สง่ ไป ยัง ไดรฟc พร้อมกัน 
ขณะเดียวกัน มาสเตอร์ สามารถ สง่ คําสัWง ออฟ เซ็ต ความเร็ว และ ออฟ เซ็ต แรง บิด เพิWมเติม ได้ 

คาบ การ อินเตอร์ โพ เลต กําหนด ชว่งเวลา ระหว่าง การ อัปเดต  Target Position และ ใน โหมด นีZ เท่ากับ คาบ 
การ ซิง โค ร ไน ซ์  EtherCAT
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PDO

6040h 00h Controlword -- 0~65535 U16 rw RxPDO

6041h 00h Statusword -- 0~65535 U16 ro TxPDO

6060h 00h Modes of
operation -- -128~ 127 I8 rw RxPDO

6061h 00h Modes of
operation -- -128~ 127 I8 ro TxPDO

6064h 00h Position
actual value

0x80000000~
0x7FFFFFFF I32 ro TxPDO

6065h 00h Following
error window

0~
0xFFFFFFFF U32 rw RxPDO

6066h 00h 1ms 0~ 65535 U16 rw RxPDO

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

4.5.2 ฟUงก์ชัน ของ โหมด  CSP

4.5.3 รายการ ออบเจ็กต์ ทีW เกีWยวข้อง กับ โหมด 

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ  /
คําอธิบาย หน่วย ช่วง ค่า 

ชนิด 
ข้อมูล การ เข้าถึง 

หนว่ย 
คําสัWง 

หนว่ย 
คําสัWง 

หมดเวลา ค่า 
ความคลาดเคลืWอน 
การ ติดตาม 
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6067h 00h 0~
0xFFFFFFFF U32 rw RxPDO

6068h 00h 1ms 0~ 65535 U16 rw RxPDO

606Ch 00h 0.1rpm 0x80000000~
0x7FFFFFFF I32 ro RxPDO

6077h 00h 0.1% 0x8000~
0x7FFF I16 ro RxPDO

607Ah 00h 0x80000000~
0x7FFFFFFF I32 rw RxPDO

60B0h 00h 0x80000000~
0x7FFFFFFF I32 rw RxPDO

60B1h 00h 0.1rpm 0x80000000~
0x7FFFFFFF I32 rw RxPDO

60B2h 00h 0.1% 0x8000~
0x7FFF I16 rw RxPDO

15 ~ 9 8 7 ~ 0

* Halt *

Halt
0

1

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

หน้าต่าง 
ตําแหนง่ 

หนว่ย คําสัWง 
(การคํานวณ 
)

เวลา หน้าต่าง 
ตําแหนง่ 

ค่า ความเร็ว 
จริง 

ค่าแรง บิด จริง 

ตําแหนง่ 
เป[าหมาย 

หนว่ย 
คําสัWง 

ค่าชดเชย ตําแหนง่ หนว่ย 
คําสัWง 

ค่าชดเชย ความเร็ว 

ค่าชดเชย แรง บิด 

4.5.4 Controlword (0x6040) ของ โหมด  CSP

* :: ดู บท ก่อนหน้า 

ชืWอ ค่า คําอธิบาย 

ดําเนินการ ตามคําสัWง ของ บิต  4

หยุด แกน 
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15 ~ 14 13 12 11 ~ 0

* *

0

1

0

1

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

4.5.5 Statusword (0x6041) ของ โหมด  CSP

ค่า 
ความคลาดเคลืWอน 
การ ติดตาม 

ไดรฟc ทํางาน ตาม ค่า คําสัWง 

* :: ดู บท ก่อนหน้า 

ชืWอ ค่า คําอธิบาย 

ไดรฟc ทํางาน ตาม ค่า คําสัWง 

คําสัWง ตําแหนง่ จะ ไม ่ถูก ดําเนินการ ใน สถานะ 
SOFF, POT, NOT, HALT และ  quickstop

ใน สถานะ อืWน  คําสัWง ตําแหนง่ จะ ถูก 
ดําเนินการ 

ค่า ความคลาดเคลืWอน การ ติดตาม 

ไม ่มีค่า ความคลาดเคลืWอน การ ติดตาม 

เกิด ค่า ความคลาดเคลืWอน การ ติดตาม 
ตําแหนง่  การทํางาน โหมด  CSP ไม ่สําเร็จ 

4.5.6 ตัวอยา่ง การใช้งาน 

1. ตัZงค่า เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ ของ ไดรฟc  Pn20E, Pn210 (หมายเหตุ : หลัง แก้ไข เกียร์ 
อิเล็กทรอนิกส์ ต้อง จ่ายไฟ ใหม ่จึง จะ มีผล ) เพืWอให้ ตําแหนง่ การ หมุน จริง ของ มอเตอร์ ตรง กับ 
ตําแหนง่ คําสัWง  ตัวอยา่ง : สําหรับ มอเตอร์ เอน โค้ด เดอร์  17bit หาก ตําแหนง่ คําสัWง สัWง  10000
พัลส์ ให้ มอเตอร์ หมุน หนึWง รอบ  ให้ ตัZง  Pn20E=2^ 17= 8388608, Pn20E=10000 หรือ ตัZง 
Pn20E=10000, Pn210= 0 ก็ได้  (ไดรฟc จะ คํานวณ อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ อัตโนมัติ );

2. จ่ายไฟ ใหม ่ ตัZง  [6060h: Mode of operations] เปeน โหมด ตําแหนง่ แบบ ซิง โค รนัส 
ตาม รอบ  (0x08) 3. ตัZง  [6040h: Control word] เปeน  (0x06 -> 0x07 -> 0x0F)
ตามลําดับ เพืWอให้ ไดรฟc  Servo On; 4. ตัZง  [607Ah: Target Position Cmd] เปeน ตําแหนง่ 
เป[าหมาย การทํางาน ของ มอเตอร์  (หนว่ย : PUU); 5. อ่าน  [6064h: Position actual
value] เพืWอ รับ ค่า ป[อน กลับ ตําแหนง่ จริง ของ มอเตอร์  (หนว่ย : PUU); 6. อ่าน  [606Ch:
Velocity actual value] เพืWอ รับ ค่า ป[อน กลับ ความเร็ว จริง ของ มอเตอร์ ;
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PDO

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

7. อ่าน  [6077h: Torque actual value] เพืWอ รับ ค่า ป[อน กลับ แรง บิด จริง  (หนว่ย : 0.1% ของ แรง บิด 
พิกัด );
8. อ่าน  [6041h: Status word] เพืWอ รับ ค่า ป[อน กลับ สถานะ ของ เซอร์ โว ไดรฟc  (ค่า ความคลาดเคลืWอน การ 
ติดตาม  ถึง เป[าหมาย  และ การ จํากัด ภายใน ทํางาน );

4.6 โหมด ความเรว็ แบบ ซงิ โค รนัส ตาม รอบ 

4.6.1 คําอธิบาย พืZนฐาน 
ใน โหมด ความเร็ว แบบ ซิง โค รนัส ตาม รอบ  คอมพิวเตอร์ โฮสต์ จะ วางแผน ความเร็ว และ สง่  PDO เปeน 
ชว่งเวลา สมpาเสมอ  ใน แต่ละ  PDO จะ สง่ ข้อมูล ความเร็ว เป[าหมาย และ  control word ไป ยัง ไดรฟc 
พร้อมกัน  นอกจากนีZ ยัง ใช้ ค่าชดเชย ความเร็ว และ ค่าชดเชย แรง บิด เปeนการ ตัZงค่า ฟjด ฟอร์เวิร์ด สําหรับ 
ความเร็ว และ แรง บิด ได้ 

4.6.2 ฟUงก์ชัน ของ โหมด  CSV

4.6.3 รายการ ออบเจ็กต์ ทีW เกีWยวข้อง กับ โหมด 

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ  /
คําอธิบาย หน่วย ช่วง ค่า 

ชนิด 
ข้อมูล การ เข้าถึง 
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6040h 00h Controlword -- 0~65535 U16 rw RxPDO

6041h 00h Statusword -- 0~65535 U16 ro TxPDO

6060h 00h Modes of
operation -- -128~ 127 I8 rw RxPDO

6061h 00h Modes of
operation -- -128~ 127 I8 ro TxPDO

6064h 00h Position actual
value

0x80000000~
0x7FFFFFFF I32 ro TxPDO

606Ch 00h 0.1rpm -60000~ 60000 I32 ro TxPDO

60B1h 00h 0.1rpm -60000~ 60000 I32 rw RxPDO

60B2h 00h -3000~ 3000 I16 rw RxPDO

60FFh 00h 0.1rpm -60000~ 60000 I32 rw RxPDO

15 ~ 9 8 7 ~ 0

* Halt *

Halt
0

1

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

หนว่ย 
คําสัWง 

ค่า ความเร็ว จริง 

ค่าชดเชย ความเร็ว 

ค่าชดเชย แรง บิด 
0.1%
ของ แรง 
บิด พิกัด 

ความเร็ว เป[าหมาย 

4.6.4 Controlword (0x6040) ของ โหมด  CSV

* :: ดู บท ก่อนหน้า 

ชืWอ ค่า คําอธิบาย 

ดําเนินการ ตามคําสัWง ของ บิต  4

หยุด แกน 
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15 ~ 13 12 11 ~ 0

* *

0

1

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

4.6.5 Statusword (0x6041) ของ โหมด  CSV

ไดรฟc ทํางาน ตาม ค่า คําสัWง 

* :: ดู บท ก่อนหน้า 

ชืWอ ค่า คําอธิบาย 

ไดรฟc ทํางาน ตาม ค่า คําสัWง 

คําสัWง ความเร็ว จะ ไม ่ถูก ดําเนินการ ใน 
สถานะ  SOFF, POT, NOT, HALT และ 
quickstop

ใน สถานะ อืWน  คําสัWง ความเร็ว จะ ถูก 
ดําเนินการ 

4.6.6 ตัวอยา่ง การใช้งาน 
เมืWอ ใช้ โหมด ความเร็ว แบบ ซิง โค รนัส ตาม รอบ  ขัZนตอน การทํางาน มี ดังนีZ : 1. ตัZง 
[6060h: Mode of operations] เปeน โหมด ความเร็ว แบบ ซิง โค รนัส ตาม รอบ  (0x09);

2. ตัZง  [6040h: Control word] เปeน  (0x06 -> 0x07 -> 0x0F) ตามลําดับ เพืWอให้ ไดรฟc 
Servo On; 3. ตัZง  3305h และ  3306h เพืWอ แก้ไข เวลา เรง่ และ เวลา ลด ความเร็ว ; 4. ตัZง 
[60FFh: Target Velocity Cmd] เปeน ความเร็ว เป[าหมาย  (หนว่ย : 0.1rpm);

6. อ่าน  [6064h: Position actual value] เพืWอ รับ ค่า ป[อน กลับ ตําแหนง่ จริง ของ มอเตอร์ ;
7. อ่าน  [606Ch: Velocity actual value] เพืWอ รับ ค่า ป[อน กลับ ความเร็ว จริง ของ มอเตอร์ ;

8. อ่าน  [6077h: Torque actual value] เพืWอ รับ ค่า ป[อน กลับ แรง บิด จริง  (หนว่ย : 0.1% ของ แรง บิด 
พิกัด );
9. อ่าน  [6041h: Status word] เพืWอ รับ ค่า ป[อน กลับ สถานะ ของ เซอร์ โว ไดรฟc  (ค่า ความคลาดเคลืWอน การ 
ติดตาม  ถึง เป[าหมาย  และ การ จํากัด ภายใน ทํางาน )
10. เมืWอ ต้องการ จํากัด แรง บิด ใน โหมด นีZ  ให้ แก้ไข  [6071h: Target torque] แรง บิด เอาต์พุต ของ 
มอเตอร์ จะ ถูก จํากัด ทีW  [6071h: Target torque] หาก ไมต้่องการ จํากัด แรง บิด  ต้อง ตัZง พารามิเตอร์ 
ไดรฟc  Pn002.0=0 นอกจากนีZ  แรง บิด เดินหน้า จะ ถูก จํากัด ทีW ค่า ตpาสุด ของ พารามิเตอร์  Pn402
และ  6071h และ แรง บิด ถอยหลัง จะ ถูก จํากัด ทีW ค่า ตpาสุด ของ พารามิเตอร์  Pn403 และ  6071h
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

4.7 โหมด แรง บดิ แบบ ซงิ โค รนัส ตาม รอบ 

4.7.1 คําอธิบาย พืZนฐาน 
ใน โหมด แรง บิด แบบ ซิง โค รนัส ตาม รอบ  คอมพิวเตอร์ โฮสต์ จะ วางแผน แรง บิด  และ สง่ ข้อมูล แรง บิด 
เป[าหมาย และ  control word ไป ยัง ไดรฟc ใน แต่ละ  PDO นอกจากนีZ ยัง ใช้ ค่าชดเชย แรง บิด เปeนการ ตัZงค่า 
ฟjด ฟอร์เวิร์ด แรง บิด ได้ 

4.7.2 ฟUงก์ชัน ของ โหมด  CST

4.7.3 ตัวอยา่ง การใช้งาน 
เมืWอ ใช้ โหมด แรง บิด แบบ ซิง โค รนัส ตาม รอบ  ขัZนตอน การทํางาน มี ดังนีZ : 1. ตัZง 
[6060h: Mode of operations] เปeน โหมด แรง บิด แบบ ซิง โค รนัส ตาม รอบ  (0x0A);

2. ตัZง  [6040h: Control word] เปeน  (0x06 -> 0x07 -> 0x0F) ตามลําดับ เพืWอให้ ไดรฟc  Servo
On; 3. ตัZง  [607Fh: Max proûle velocity] เพืWอ จํากัด ความเร็ว ภายใต้การควบคุม แรง บิด  ค่า 
จํากัด ความเร็ว คือ ค่า ตpาสุด ของ พารามิเตอร์  Pn407 และ  607Fh ดังนัZน ต้อง ตัZงค่า จํากัด 
ความเร็ว  Pn407 ให้ มากกว่า ค่า  607Fh;

4. ตัZง  [6071h: Target Torque Cmd] เปeน แรง บิด เป[าหมาย  (หนว่ย : 0.1% ของ แรง บิด 
พิกัด ); 5. อ่าน  [6064h: Position actual value] เพืWอ รับ ค่า ป[อน กลับ ตําแหนง่ จริง ของ 
มอเตอร์ ; 6. อ่าน  [606Ch: Velocity actual value] เพืWอ รับ ค่า ป[อน กลับ ความเร็ว จริง ของ 
มอเตอร์ ;
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6040h 00h Controlword -- 0~65535 U16 rw RxPDO

6041h 00h Statusword -- 0~65535 U16 ro TxPDO

6060h 00h Modes of
operation -- -128~ 127 I8 rw RxPDO

6061h 00h Modes of
operation -- -128~ 127 I8 ro TxPDO

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

7. อ่าน  [6077h: Torque actual value] เพืWอ รับ ค่า ป[อน กลับ แรง บิด จริง  (หนว่ย : 0.1% ของ แรง บิด 
พิกัด );
8. อ่าน  [6041h: Status word] เพืWอ รับ ค่า ป[อน กลับ สถานะ ของ เซอร์ โว ไดรฟc  (ค่า ความคลาดเคลืWอน การ 
ติดตาม  ถึง เป[าหมาย  และ การ จํากัด ภายใน ทํางาน )
9. เมืWอ ต้องการ จํากัด แรง บิด ใน โหมด นีZ  ให้ แก้ไข  [6071h: Target torque] แรง บิด เอาต์พุต ของ มอเตอร์ จะ 
ถูก จํากัด ทีW  [6071h: Target torque] หาก ไมต้่องการ จํากัด แรง บิด  ให้ ตัZง พารามิเตอร์ ไดรฟc  Pn002.0=0
นอกจากนีZ  แรง บิด เดินหน้า จะ ถูก จํากัด ทีW ค่า ตpาสุด ของ พารามิเตอร์  Pn402 และ  6071h และ แรง บิด 
ถอยหลัง จะ ถูก จํากัด ทีW ค่า ตpาสุด ของ พารามิเตอร์  Pn403 และ  6071h

1. ตัZง  [607Fh: Max proûle velocity] เพืWอ จํากัด ความเร็ว ภายใต้การควบคุม แรง บิด  ค่า จํากัด ความเร็ว 
คือ ค่า ตpาสุด ของ พารามิเตอร์  Pn407 และ  607Fh ดังนัZน ต้อง ตัZงค่า จํากัด ความเร็ว  Pn407 ให้ มากกว่า ค่า 
607Fh;
2. อ่าน  [6074h: Torque demand value] เพืWอ รับ คําสัWง แรง บิด จริง ภายใน  (หนว่ย : 0.1% ของ แรง บิด 
พิกัด );

3. อ่าน  [6076h: Motor rated torque] เพืWอ รับ แรง บิด พิกัด ของ มอเตอร์  (หนว่ย : mNm);
4. อ่าน  [6077h: Torque actual value] เพืWอ รับ ค่า ป[อน กลับ แรง บิด จริง  (หนว่ย : 0.1% ของ แรง บิด 

พิกัด );
5. อ่าน  [6078h: Current actual value] เพืWอ รับ กระแส เอาต์พุต จริง  (หนว่ย : 0.1% ของ แรง 
บิด พิกัด ); 6. เมืWอ ต้องการ จํากัด ความเร็ว ใน โหมด นีZ  ให้ แก้ไข  [607Fh: Max Proûle Velocity]
(หนว่ย : 0.1rpm) ความเร็ว เอาต์พุต ของ มอเตอร์ จะ ถูก จํากัด ทีW  [607Fh: Max Proûle Velocity]

4.7.4 รายการ ออบเจ็กต์ ทีW เกีWยวข้อง กับ โหมด 

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ  /
คําอธิบาย หน่วย ช่วง ค่า 

ชนิด 
ข้อมูล การ เข้าถึง 
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6064h 00h Position
actual value

0x80000000~
0x7FFFFFFF I32 ro TxPDO

6071h 00h 0.1 % -32768~ 32767 I16 rw RxPDO

6073h 00h 0.1 % 0~65535 U16 ro NO

6074h 00h 0.1 % 0~65535 U16 ro NO

6075h 00h mA 0~ 0xFFFFFFFF U32 ro NO

6076h 00h mn-M 0~ 0xFFFFFFFF U32 ro NO

6077h 00h 0.1 % -32768~ 32767 I16 ro TxPDO

6078h 00h 0.1 % -32768~ 32767 I16 ro TxPDO

6079h 00h mV 0~ 0xFFFFFFFF U32 ro NO

607Fh 00h 0.1rpm 0~ 0xFFFFFFFF U32 rw RxPDO

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

หนว่ย 
คําสัWง 

แรง บิด เป[าหมาย 

กระแส สูงสุด 

ค่า คําสัWง 
แรง บิด 

กระแส พิกัด 
ของ มอเตอร์ 

แรง บิด พิกัด 
ของ มอเตอร์ 

ค่าแรง บิด จริง 

ค่า กระแส 
จริง 

แรงดัน วงจร 
DC link

ความเร็ว 
โปรไฟล์ สูงสุด 
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15 ~ 14 13 12 11 10 9 ~ 0

* Following Set_point * Target reached *

15 ~ 9 8 7 6 5 4 3 ~ 0

* Halt * abs / rel Change set
immediately

New
set-point *

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

4.8 โหมด ควบคมุ ตําแหน่ง แบบ โปรไฟล์  (PROFILE POSITION MODE)

4.8.1 Controlword ของ โหมด ตําแหน่ง แบบ โปรไฟล์ 
*: ดู บท ก่อนหน้า 

4.8.2 Statusword ของ โหมด ตําแหน่ง แบบ โปรไฟล์ 
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error acknowledge

607A h VAR target_position INT32 RW

6081 h VAR profile_velocity UINT32 RW

6083 h VAR profile_acceleration UINT32 RW

6084 h VAR profile_deceleration UINT32 RW

6085 h VAR quick_stop_deceleration UINT32 RW

Target_position

607A h

target_ position

VAR

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

*: ดู บท ก่อนหน้า 

4.8.3 พารามิเตอร ์ทีW เกีWยวข้อง กับ การควบคมุ ตําแหน่ง แบบ โปรไฟล์ 

อินเด็กซ ์ ออบเจ็กต์ ชืWอ ประเภท แอ ตท ร ิบวิต์ 

Target_position คือ ตําแหนง่ เป[าหมาย ทีW กําหนด  ซึWง เปeน แบบ สัมพัทธ์ หรือ สัมบูรณ์ ขึZนอยูกั่บ  bit6 ของ 
controlword

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 
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INT32

RW

--

0

Profile_velocity

6081 h

profile_velocity

VAR

UINT32

RW

--

0

Profile_acceleration

6083 h

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

หน่วย หนว่ย ตําแหนง่ 

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

Proûle_velocity คือ ความเร็ว สุดท้าย ทีW ได้ หลัง เริWม การ เคลืWอน ตําแหนง่ และ เรง่ความเร็ว เสร็จสิZน 

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

หน่วย หนว่ย ความเร็ว  (0.1rpm)

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

Proûle_acceleration คือ ความเรง่ ระหว่าง การ เคลืWอนทีW ไป ยัง ตําแหนง่ ทีW กําหนด 

อินเด็กซ ์
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profile_acceleration

VAR

UINT32

RW

--

100000 R/10min/s

Profile_deceleration

6084 h

profile_deceleration

VAR

UINT32

RW

--

100000 R/10min/s

Quick_stop_deceleration

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

หน่วย หนว่ย ความเรง่ 

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

Proûle_deceleration คือ ความหนว่ง ระหว่าง การ เคลืWอนทีW ไป ยัง ตําแหนง่ ทีW กําหนด 

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

หน่วย หนว่ย ความเรง่ 

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 
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6085 h

quick_stop_deceleration

VAR

UINT32

RW

--

200000 R/10min/s

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

Quick_stop_deceleration คือ ความหนว่ง ของ  Quick Stop

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

หน่วย หนว่ย ความเรง่ 

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

4.8.4 คําอธิบาย ฟUงก์ชัน 
การ ตัZงค่า แบบ ทลีะขัZน :

เมืWอ มอเตอร์ ถึง ตําแหนง่ เป[าหมาย  ไดรฟc จะแจ้ง คอมพิวเตอร์ โฮสต์ ว่า ถึง ตําแหนง่ เป[าหมาย แล้ว  จากนัZน 
รับ ตําแหนง่ เป[าหมาย ใหม ่และ เริWม เคลืWอนทีW  โดยปกติ ก่อน รับ ตําแหนง่ เป[าหมาย ใหม ่ ความเร็ว มอเตอร์ จะ 
เปeน ศูนย์ 

การ ตัZงค่า แบบ ต่อเนืWอง :
ทันทีทีW มอเตอร์ ถึง ตําแหนง่ เป[าหมาย  จะ เคลืWอนทีW ต่อไป ยัง ตําแหนง่ เป[าหมาย ถัดไป ทีWตัZง ไว้ 
ล่วงหน้า  ได้ผล เปeนการ เคลืWอนทีW ต่อเนืWอง โดย ไม ่หยุด  และ มอเตอร์ สามารถ ลด ความเร็ว ถึง ศูนย์ 
ได้  การ กําหนด ตําแหนง่ เป[าหมาย มี สอง วิธี : โดย ไมต้่อง ลด ความเร็ว ระหว่าง สอง ตําแหนง่ 
เป[าหมาย 
ทัZงสอง แบบ ข้างต้น เปลีWยน ได้ แบบ เรียลไทม์ ด้วย  bit4 และ  bit5 ของ  controlword และ  bit12
ของ  statusword (set_point_acknowledge) ด้วย กลไก แฮนด์ เชค  สามารถ ขัดจังหวะ การควบคุม 
ตําแหนง่ ทีW กําลัง ทํางาน  และ ตัZง ตําแหนง่ เป[าหมาย ใหม ่แล้ว เริWม ทํางาน โดย ใช้  word เหล่านีZ 

ขัZนตอน ของ วิธกีาร ตัZงค่า แบบ ทลีะขัZน :



70

(target_ position: 607A h),

(target_ position: 607A h),

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ขัZนแรก  ตัZง สถานะ การ จัดการ เครือขา่ย  (NMT) เปeน  "Operational" และ ตัZง พารามิเตอร์ โหมด ควบคุม 
(6060 h) เปeน  1

ตัZง พารามิเตอร์  เชน่  ตําแหนง่ เป[าหมาย ทีW กําหนด  (target_ position: 607A h) ตาม ความจําเปeน ;
ตัZง  bit4 (new_set_point) ของ  controlword เปeน  "1", bit5 (change_set_immediately) เปeน  "0" และ 
bit6 (absolute/relative) เปeน  "0" ตาม ประเภท ของ ตําแหนง่ เป[าหมาย  (สัมบูรณ์ หรือ สัมพัทธ์ ) /
relative) กําหนด ตาม ประเภท ของ ตําแหนง่ เป[าหมาย  (สัมบูรณ์ หรือ สัมพัทธ์ );
ไดรฟc ตอบรับ โดย ตัZง  bit12 (set_point_acknowledge) ของ  statusword จากนัZน เริWม การควบคุม 
ตําแหนง่ ;
หลัง ถึง ตําแหนง่ เป[าหมาย  ไดรฟc ตอบรับ ด้วย  bit 10 (target_reached) ของ  statusword
จากนัZน เคลืWอนทีW ต่อตาม โปรแกรม หรือ รับ ตําแหนง่ เป[าหมาย ใหม ่

ขัZนตอน ของ วิธกีาร ตัZงค่า แบบ ต่อเนืWอง :
ขัZนแรก  ตัZง สถานะ การ จัดการ เครือขา่ย  (NMT) เปeน  "Operational" และ ตัZง พารามิเตอร์ โหมด ควบคุม 

(6060 h) เปeน  1 ตัZง 
ของ แรก ทีW กําหนด เป[าหมาย ตําแหนง่ เป[าหมาย ความเร็ว ,

ความเรง่ /ความหนว่ง  และ พารามิเตอร์ อืWน ทีW เกีWยวข้อง ตาม ต้องการ ;
ตัZง  bit4 (new_set_point) ของ  controlword เปeน  "1", bit5 (change_set_immediately) เปeน  "0" และ 
bit6 (absolute/relative) เปeน  "0" ตาม ประเภท ของ ตําแหนง่ เป[าหมาย  (สัมบูรณ์ หรือ สัมพัทธ์ ) /
relative) กําหนด ตาม ประเภท ของ ตําแหนง่ เป[าหมาย  (สัมบูรณ์ หรือ สัมพัทธ์ );
ไดรฟc ตอบรับ โดย ตัZง  bit12 (set_point_acknowledge) ของ  statusword จากนัZน เริWม 
การควบคุม ตําแหนง่ ; ตัZง 

ของ วินาที ทีW กําหนด เป[าหมาย ตําแหนง่ เป[าหมาย ความเร็ว ,
ความเรง่ /ความหนว่ง  และ พารามิเตอร์ อืWน ทีW เกีWยวข้อง ;
ตัZง  bit4 (new_set_point) ของ  controlword เปeน  "1"; bit5 (change_set_immediately) เปeน  "1"; bit6
(absolute/relative) เปeน  "1" ตาม ประเภท ของ ตําแหนง่ เป[าหมาย  (สัมบูรณ์ หรือ สัมพัทธ์ ); และ  bit5
(change_set_point) เปeน  "1" /relative) กําหนด ตาม ประเภท ของ ตําแหนง่ เป[าหมาย  (สัมบูรณ์ หรือ 
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PDO

60E0h 00h 0.1% U16 rw RxPDO

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

สัมพัทธ์ );
หลัง ถึง ตําแหนง่ เป[าหมาย แรก  ไดรฟc จะ ไป ยัง ตําแหนง่ เป[าหมาย ทีWสอง ต่อ โดย ไม ่หยุด  เมืWอ ถึง 
ตําแหนง่ เป[าหมาย ทีWสอง  ไดรฟc ตอบรับ ด้วย  bit 10 (target_reached) ของ  statusword
จากนัZน ไดรฟc เคลืWอนทีW ต่อ หรือ รับ ตําแหนง่ เป[าหมาย ใหม ่ตาม โปรแกรม 

4.9 ฟUงก์ชัน การ จํากัด แรง บดิ 
คําสัWง แรง บิด ของ ไดรฟc ถูก จํากัด ด้วย ออบเจ็กต์  60E0h (Positive Torque Limit Value) และ  60E1h
(Negative Torque Limit Value) 60E0h, 60E1h มีผล ใน ทุก โหมด  ค่า จํากัด แรง บิด เดินหน้า คือ ค่า ตpาสุด 
ของ พารามิเตอร์  Pn402 และ  60E0h และ ค่า จํากัด แรง บิด ถอยหลัง คือ ค่า ตpาสุด ของ พารามิเตอร์  Pn403
และ  60E1h

รูป ต่อไปนีZ แสดง บล็อก ได อะ แก รม ของ ฟUงก์ชัน การ จํากัด แรง บิด 

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ /คําอธิบาย หน่วย ข้อมูล 
ประเภท การ เข้าถึง 

ค่า จํากัด แรง บิด ด้าน 
บวก 
ตัZงค่า จํากัด แรง บิด 
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60E1h 00h 0.1% U16 rw RxPDO

Calibrated soft limit min = 607Dh: 01h- 607Ch

Calibrated soft limit max = 607Dh: 02h- 607Ch





PDO

607Dh 00h -- U16 ro N

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

เดินหน้า ของ มอเตอร์ 

ค่า จํากัด แรง บิด ด้าน ลบ 

ตัZงค่า จํากัด แรง บิด 
ถอยหลัง ของ มอเตอร์ 

4.10 ฟUงก์ชัน ซอฟต์ ลิมิต 
ฟUงก์ชัน ซอฟต์ ลิมิต ชว่ย ให้ กําหนด ค่าสูงสุด และ ตpาสุด ใน คําสัWง ตําแหนง่ สัมบูรณ์  เพืWอ จํากัด และ ตรวจสอบ 
ตําแหนง่ เป[าหมาย แต่ละ ค่า 
เชน่เดียวกับ  Target position ซอฟต์ ลิมิต ตัZงค่า โดย ใช้ หนว่ย  Pos และ อ้างอิง กับ ตําแหนง่  Home ของ 
เครืWองจักร เสมอ 
ค่า ตัZง ของ ซอฟต์ ลิมิต ต้อง ถูกปรับ แก้ ด้วย  Home Offset ก่อน นํา ไป เปรียบเทียบ กับ  Target position:

ฟUงก์ชัน ซอฟต์ ลิมิต ทีW ปรับ แก้ แล้ วจะ มีผล เมืWอ เปeนไปตาม สอง เงืWอนไข ต่อไปนีZ :
เซอร์ โว ทําการ กลับ จุด ศูนย์ เสร็จสิZน แล้ว 
ค่า ตpาสุด ซอฟต์ ลิมิต ทีW ปรับ แก้  < ค่าสูงสุด ซอฟต์ ลิมิต ทีW ปรับ แก้ 

หาก เซอร์ โว ยัง ไม ่ได้ ทําการ กลับ จุด ศูนย์  และ  607Dh:01h < 607Dh:02h เซอร์ โว จะ ใช้  607Dh:01h และ 
607Dh:02h เปeน ค่า ตัZง ของ ซอฟต์ ลิมิต 

หาก  607Dh:01h ≥607Dh:02h แสดงว่า เซอร์ โว ไม ่ใช้ ฟUงก์ชัน ซอฟต์ ลิมิต 

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ /คําอธิบาย หน่วย ข้อมูล 
ประเภท การ เข้าถึง 

Number of
elements แสดง 
จํานวน 
ซับ อินเด็กซ์ ของ 
ออบเจ็กต์ นีZ 
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01h PUU I32 rw RxPDO

02h PUU I32 rw RxPDO

PDO

60B8h 00h -- U16 rw RxPDO

60B9h 00h -- U16 ro TxPDO

60BAh 00h TouchProbePos1P
osValue -- I32 ro TxPDO

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

Min position limit
ตัZงค่า ตําแหนง่ ตpาสุด 
ของ ฟUงก์ชัน ซอฟต์ 
ลิมิต  เพืWอ จํากัด ชว่ง 
การ เคลืWอนทีW 
ถอยหลัง ของ มอเตอร์ 

Max position limit
ตัZงค่า ตําแหนง่ สูงสุด 
ของ ฟUงก์ชัน ซอฟต์ 
ลิมิต  เพืWอ จํากัด ชว่ง 
การ เคลืWอนทีW 
ถอยหลัง ของ มอเตอร์ 

4.11 ฟUงก์ชัน ทัช โพ รบ 

4.11.1 คําอธิบาย พืZนฐาน 

ฟUงก์ชัน ทัช โพ รบ ใน ไดรฟc สามารถ แลตช์ ข้อมูล ตําแหนง่ มอเตอร์ เมืWอ เกิด เงืWอนไข ท ริก เกอร์  เพืWอให้ 
คอนโทรลเลอร์ นํา ตําแหนง่ นีZ ไป ใช้ ใน การคํานวณ  ออบเจ็กต์ ทีW เกีWยวข้อง แสดง ใน ตาราง ด้านล่าง 

4.11.2 รายการ ออบเจ็กต์ ทีW เกีWยวข้อง 

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ /คําอธิบาย หน่วย ข้อมูล 
ประเภท การ เข้าถึง 

ฟUงก์ชัน ทัช โพ 
รบ 

สถานะ ทัช โพ 
รบ 



74

60BBh 00h TouchProbeNeg1P
osValue -- I32 ro TxPDO

60BCh 00h TouchProbePos2P
osValue -- I32 ro TxPDO

60BDh 00h TouchProbeNeg2P
osValue -- I32 ro TxPDO

60B8h

VAR

UNSIGNED16

RW

RxPDO

0~0xFFFF

0

BIT0
0

1

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

4.11.3 การควบคมุ แลตช์ ของ ทัช โพ รบ 
ออบเจ็กต์  60B8h (Touch probe function) ใช้ สําหรับ ตัZงค่า ฟUงก์ชัน ทัช โพ รบ 

อินเด็กซ ์

ชืWอ ฟUงก์ชัน ทัช โพ รบ 

รหัส ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ชว่ง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

คําอธิบาย แต่ละ บิต ของ  Touch Probe Function (60B8h) มี ดังนีZ :

บติ ค่า นิยาม 

ไม ่เปhด ใช้  Touch Probe 1

เปhด ใช้  Touch Probe 1
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BIT1

0

1

BIT2
0

1

BIT3 --

BIT4
0

1

BIT5
0

1

BIT6 --

BIT7 --

BIT8
0

1

BIT9

0

1

BIT10
0

1

BIT11 --

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ท ริก เกอร์ ครัZง เดียว  มีผล เฉพาะ เมืWอ สัญญาณ ถูก ท ริก เกอร์ ครัZงแรก  Touch
Probe 1

ท ริก เกอร์ ต่อเนืWอง  มีผล ทุกครัZงทีW สัญญาณ ถูก ท ริก เกอร์  Touch Probe 1

ใช้ สัญญาณ  IO (ตาม  Pn50X) เปeน สัญญาณ ท ริก เกอร์ ของ  Touch Probe 1

ใช้ สัญญาณ พัลส์  C ของ เอน โค้ด เดอร์ เปeน สัญญาณ ท ริก เกอร์ ของ  Touch Probe 1

สงวน ไว้ 

ไม ่แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ขึZน ของ  Touch Probe 1

แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ขึZน ของ  Touch Probe 1

ไม ่แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ลง ของ  Touch Probe 1

แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ลง ของ  Touch Probe 1

สงวน ไว้ 

สงวน ไว้ 

ไม ่เปhด ใช้  Touch Probe 2

เปhด ใช้  Touch Probe 2

ท ริก เกอร์ ครัZง เดียว  มีผล เฉพาะ เมืWอ สัญญาณ ถูก ท ริก เกอร์ ครัZงแรก  Touch
Probe 2

ท ริก เกอร์ ต่อเนืWอง  มีผล ทุกครัZงทีW สัญญาณ ถูก ท ริก เกอร์  Touch Probe 2

ใช้ สัญญาณ  IO (ตาม  Pn50X) เปeน สัญญาณ ท ริก เกอร์ ของ  Touch Probe 2

ใช้ สัญญาณ พัลส์  C ของ เอน โค้ด เดอร์ เปeน สัญญาณ ท ริก เกอร์ ของ  Touch Probe 2

สงวน ไว้ 
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



BIT12
0

1

BIT13
0

1

BIT14 --

BIT15 --

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

4.11.4 กา รท รกิ เกอรทั์ช โพ รบ 
เลือก โหมด ท ริก เกอร์ ของ ฟUงก์ชัน ทัช โพ รบ ได้ ตาม  bit1/bit9 ของ  60B8h (Touch probe function)

ท ริก เกอร์ ครัZง เดียว  (60B8h: bit1/bit9 = 0): หลัง เปhด ใช้ ทัช โพ รบ  จะ มีผล เฉพาะ เมืWอ สัญญาณ ถูก ท 
ริก เกอร์ ครัZงแรก 
หาก ต้องการ รับ ค่า อีกครัZง  ต้อง เปhด ใช้ ทัช โพ รบ ใหม ่

ท ริก เกอร์ ต่อเนืWอง  (60B8h: bit1/bit9 = 1): หลัง เปhด ใช้ ทัช โพ รบ  จะ มีผล ทุกครัZงทีW สัญญาณ ถูก ท ริก 
เกอร์ 

ไม ่แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ขึZน ของ  Touch Probe 2

แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ขึZน ของ  Touch Probe 2

ไม ่แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ลง ของ  Touch Probe 2

แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ลง ของ  Touch Probe 2

สงวน ไว้ 

สงวน ไว้ 
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60B9h

VAR

UNSIGNED16

RO

TxPDO

--

--

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

4.11.5 สถานะ แลตช์ ของ ทัช โพ รบ 

ดู สถานะ การทํางาน ของ ฟUงก์ชัน ทัช โพ รบ ได้ ผา่น ออบเจ็กต์  60B9h (Touch probe status)

อินเด็กซ ์

ชืWอ สถานะ ทัช โพ รบ 

รหัส ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ชว่ง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

คําอธิบาย แต่ละ บิต ของ  Touch Probe Status (60B9h) มี ดังนีZ :
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BIT0
0

1

BIT1
0

1

BIT2
0

1

BIT3 --

BIT4 --

BIT5 --

BIT6 --

BIT7 --

BIT8
0

1

BIT9
0

1

BIT10
0

1

BIT11 --

BIT12 --

BIT13 --

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

บติ ค่า นิยาม 

Touch Probe 1 ไม ่ได้ เปhด ใช้ 

Touch Probe 1 เปhด ใช้แล้ว 

Touch Probe 1 ยัง ไม ่แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ขึZน 

Touch Probe 1 แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ขึZน แล้ว 

Touch Probe 1 ยัง ไม ่แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ลง 

Touch Probe 1 แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ลง แล้ว 

สงวน ไว้ 

สงวน ไว้ 

สงวน ไว้ 

เมืWอ ใช้ ท ริก เกอร์ ต่อเนืWอง  BIT6 และ  BIT7 ใช้ นับ จํานวน การทํางาน 
ของ  Touch Probe 1 โดย นับ วน เปeน  00 →01 →10 →11

Touch Probe 2 ไม ่ได้ เปhด ใช้ 

Touch Probe 2 เปhด ใช้แล้ว 

Touch Probe 2 ยัง ไม ่แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ขึZน 

Touch Probe 2 แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ขึZน แล้ว 

Touch Probe 2 ยัง ไม ่แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ลง 

Touch Probe 2 แลตช์ ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ลง แล้ว 

สงวน ไว้ 

สงวน ไว้ 

สงวน ไว้ 
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BIT14 --

BIT15 --

PDO

60BAh 00h TouchProbePos1Pos
Value -- I32 RO TxPDO

60BBh 00h TouchProbeNeg1Pos
Value -- I32 RO TxPDO

60BCh 00h TouchProbePos2Pos
Value -- I32 RO TxPDO

60BDh 00h TouchProbeNeg2Pos
Value -- I32 RO TxPDO

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

เมืWอ ใช้ ท ริก เกอร์ ต่อเนืWอง  BIT14 และ  BIT15 ใช้ นับ จํานวน 
การทํางาน ของ  Touch Probe 2 โดย นับ วน เปeน  00 →01 →10
→11

4.11.6 การ เก็บ ตําแหน่ง ทีW แลตช์ ของ ทัช โพ รบ 
หลัง ทัช โพ รบ ถูก ท ริก เกอร์  ตําแหนง่ ทีW แลตช์ จะ ถูก เก็บ ใน  60BAh (Touch probe pos1 pos value),
60BBh (Touch

probe pos1 neg value), 60BCh (Touch probe pos2 pos value) และ  60BDh (Touch probe pos2 neg
value)

อินเด็กซ ์ ซบั ชืWอ /คําอธิบาย หน่วย ข้อมูล 
ประเภท การ เข้าถึง 

TouchProbePos1PosValue (60BAh) แสดง ข้อมูล ตําแหนง่ ทีW แลตช์ เมืWอ เกิด เงืWอนไข ท ริก เกอร์ ขอบ ขา ขึZน 
ของ  Touch Probe1
TouchProbeNeg1PosValue (60BBh) แสดง ข้อมูล ตําแหนง่ ทีW แลตช์ เมืWอ เกิด เงืWอนไข ท ริก เกอร์ ขอบ ขา ลง 
ของ  Touch Probe1
TouchProbePos2PosValue (60BCh) แสดง ข้อมูล ตําแหนง่ ทีW แลตช์ เมืWอ เกิด เงืWอนไข ท ริก เกอร์ ขอบ ขา ขึZน 
ของ  Touch Probe2
TouchProbeNeg2PosValue (60BDh) แสดง ข้อมูล ตําแหนง่ ทีW แลตช์ เมืWอ เกิด เงืWอนไข ท ริก เกอร์ ขอบ ขา ลง 
ของ  Touch Probe2
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Pn500 h.0000
~313F ～ h.0000

Pn501 h.0000
~311F ～ h.0001

Pn502 h.0000
~311F ～ h.0002

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

4.11.7 การ ตัZงค่า สญัญาณ ทัช โพ รบ 

พารามิเตอร ์
หมายเลข ชืWอ การ ตัZงค่า 

ช่วง ค่า หน่วย ค่า จาก 
ค่า 

มผีล 
วันทีW 

h.××□□: การ เลือก สัญญาณ 
อินพุต พอร์ต  DI1 (CN1-9) ...

[15] สัญญาณ สวิตช์ กลับ จุด 
ศูนย์  (HOMESWITCH) ...

[31] อินพุต โพ รบ  1 (TouchProbe1)
[32] อินพุต โพ รบ  2 (TouchProbe2)

h.×□××: การ กลับ ขัZว 
สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI1
[0] ไม ่กลับ สัญญาณ  [1]
กลับ สัญญาณ 

h.□×××: สถานะ สัญญาณ 
อินพุต พอร์ต  DI1
[0] สถานะ สัญญาณ อินพุต ควบคุม 
โดย  IO ภายนอก 
[1] สัญญาณ ทํางาน ตลอด 
[2] สัญญาณ ไม ่ทํางาน ตลอด 

ทันที 

การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต 
DI2 (CN1-10) ทันที 

การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต 
DI3 (CN1-34) ทันที 
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BIT31~BIT20 BIT19 BIT18 BIT17 BIT16 BIT15~BIT0

CN1-8 CN1-34 CN1-10 CN1-9

Pn503 h.0000
~311F ～ h.0003

BIT31~B
IT20 BIT19 BIT18 BIT17 BIT16 BIT15~B

IT4 BIT3 BIT1 BIT0

CN1-8 CN1-34 CN1-10 CN1-9

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

สัญญาณ ทัช โพ รบ กําหนด ผา่น พารามิเตอร์  Pn50X โดย ตัZง เปeน  31h และ  32h สําหรับ  TouchProbe
input 1 และ  TouchProbe input 2 ตามลําดับ 

4.12 ดิจิทัล อินพุต /เอาต์พุต  (DIGITAL INPUT /OUTPUT)

4.12.1 ดิจิทัล เอาต์พุต  (60FEh)
ในบางกรณี  สัญญาณ สวิตช์ บาง ตัว  (เชน่  สัญญาณ จุด อ้างอิง และ สัญญาณ ลิมิต ) ไม ่ได้ ป[อน เข้า เซอร์ โว 
ไดรฟc โดยตรง  แต่ สง่ผา่น คอมพิวเตอร์ โฮสต์  ในกรณีนีZ ต้อง ใช้ ออบเจ็กต์  60FE-01h (Physical outputs)
เพืWอ สง่สัญญาณ ทีW เกีWยวข้อง 

สงวน ไว้ สงวน ไว้ 

บิต  bit16-bit19 ของ ออบเจ็กต์ นีZ ตรง กับ ขา อินพุต ของ  CN1 และ จะ มีผล เมืWอ บิต ทีW ตรงกัน ของ 
ออบเจ็กต์  bitmask(60FE:02h) ตัZง เปeน  1 สําหรับ บิต ทีW ต้อง สง่ผา่น บัส  ต้อง ตัZงค่า  IO ใน 
Pn500~Pn503 เพืWอ เลือก ฟUงก์ชัน ทีW ตรงกัน ด้วย 

4.12.2 ดิจิทัล อินพุต  (60FDh)
บางครัZง คอมพิวเตอร์ โฮสต์ ต้อง มอนิเตอร์ อินพุต สวิตช์ บาง ตัว ฝUW ง ไดรฟc  โดย อ่าน ออบเจ็กต์  60FDh
(Digital Inputs) ซึWง มี นิยาม ดังนีZ :

การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต 
DI4 (CN1-8) ทันที 

สงวน ไว้ สงวน ไว้ 
สถานะ 
สวิตช์ จุด 
อ้างอิง 

สถานะ 
สวิตช์ 
โอเวอร์ แทร 
เวล ด้าน บวก 

สถานะ สวิตช์ 
โอเวอร์ แทร 
เวล ด้าน 
ถอยหลัง 
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0000h~0FFFh

1000h~1FFFh

2000h~2FFFh

3000h~3FFFh

4000h~4FFFh

5000h~5FFFh

6000h~6FFFh

VAR

ARRY

RECORD

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

5. ออบเจ็กต์ ดิกชันนาร ี

ออบเจ็กต์ ทัZงหมด กําหนด แอดเดรส ด้วย  Index 16bit แทน ด้วย เลขฐานสิบ หก  4 หลัก  และ จัด อยู ่ใน 
ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี ตาม กลุ่ม 

องค์ประกอบ ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี ของ เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1EX แสดง ดังนีZ 

ออบเจ็กต์ ดิกชันนาร ีของ เซอร ์โว ไดรฟc  XDQ1EX

อินเด็กซ์ องค์ประกอบ หมายเหตุ อืWน 

พืZนทีW ชนิด ข้อมูล 

พืZนทีW การสืWอสาร  COE

พืZนทีW พารามิเตอร์ เซอร์ โว  (บันทึก )

พืZนทีW พารามิเตอร์ เซอร์ โว  (ไม ่บันทึก )

สงวน ไว้ 

สงวน ไว้ 

พืZนทีW  Drive Proûle

5.1 คําอธิบาย ข้อกําหนด ออบเจ็กต์ 

ชืWอ ความหมาย 

ค่าตัวแปร เดีWยว  เชน่  UNSIGNED8, Boolean, üoat, INTEGER16
เปeนต้น 

อาร์ เรย์ ของ ข้อมูล หลาย ตัว ซึWง ประกอบด้วย ตัวแปร พืZนฐาน ชนิด เดียวกัน  sub-
index 0 เปeน ชนิด  UNSIGNED8 แสดง จํานวน ข้อมูล ใน อาร์ เรย์  และ ไม ่นับ เปeน 
สว่นหนึWง ของ ข้อมูล  ARRAY

โครงสร้าง ทีW ประกอบด้วย ตัวแปร พืZนฐาน ชนิด เดียวกัน หรือ ต่าง ชนิด กัน  sub-
index 0 เปeน ชนิด  UNSIGNED8 แสดง จํานวน 
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1000h VAR UNSIGNED32
RO

1001h VAR Error register UNSIGNED8
RO

1600h~1603h RECORD UNSIGNED32 RW

1A00h~1A03h RECORD UNSIGNED32 RW

1C12h RECORD -- RW

1C13h RECORD -- RW

2000h~2636h VAR
RW

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

รายการ ข้อมูล ใน โครงสร้าง  ซึWง ไม ่นับ เปeน สว่นหนึWง ของ ข้อมูล  RECORD

5.2 สรุป ออบเจ็กต์ ดิกชันนาร ี 1000h

อินเด็กซ ์ ประเภท ออบเจ็กต์ ชืWอ ชนิด ข้อมูล การ เข้าถึง 

ประเภท อุปกรณ์ 

การ แมป  PDO รับ 

การ แมป  PDO สง่ 

การ กําหนด  RxPDO

การ กําหนด  TxPDO

5.3 รายการ ออบเจ็กต์ ดิกชันนาร ีเฉพาะ ผูผ้ลิต  2000~3000h

อินเด็กซ ์ ออบเจ็กต์ 
ประเภท ชืWอ ชนิด ข้อมูล การ เข้าถึง 

พารามิเตอร์ ทีW ตรงกัน 
Pn000~Pn706
ข้อควรระวัง :
พารามิเตอร์ สว่น นีZ เมืWอ แก้ไข ผา่น 
การสืWอสาร  EtherCAT จะ ถูก 
บันทึก ไว้ หลัง ปhดไฟ  ห้าม แก้ไข 
บอ่ย  มี ความเสีWยง ทําให้  EEPROM
เสียหาย  นอกจากนีZ  ภายใน  1S
ก่อน ไฟ ดับ  ห้าม แก้ไข 

ดู 
พารามิเตอร์ ทีW 
ตรงกัน 
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2000h (Pn000) VAR UNSIGNED16 RW

2002h (Pn002) VAR UNSIGNED16 RW

2010h (Pn010) VAR UNSIGNED16 RW

2100h (Pn100) VAR UNSIGNED16 RW

2101h (Pn101) VAR UNSIGNED16 RW

2102h (Pn102) VAR UNSIGNED16 RW

2103h (Pn103) VAR UNSIGNED16 RW

2109h (Pn109) VAR UNSIGNED16 RW

210Ah (Pn10A) VAR UNSIGNED16 RW

220Eh (Pn20E) VAR UNSIGNED32 RW

2210h (Pn210) VAR UNSIGNED32 RW

2216h (Pn216) VAR UNSIGNED16 RW

2217h (Pn217) VAR UNSIGNED16 RW

2301h (Pn301) VAR SIGNED16 RW

2402h (Pn402) VAR UNSIGNED16 RW

2403h (Pn403) VAR UNSIGNED16 RW

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

พารามิเตอร์ ทีWตัZง ไว้ 
เฉพาะ พารามิเตอร์ ต่อไปนีZ เท่านัZน ทีW 
รองรับ การ อ่าน และ เขียน ผา่น 
การสืWอสาร ;

สวิตช์ พืZนฐาน เลือก ฟUงก์ชัน  0

สวิตช์ พืZนฐาน เลือก ฟUงก์ชัน  2

การ เลือก แอดเดรส แกน  (สําหรับ 
การสืWอสาร  UART/CAN)

ค่าคงทีW เวลา อินทิกรัล ลูป 
ความเร็ว ทีW  1

เกน ลูป ความเร็ว ทีW  1

เกน ลูป ตําแหนง่ ทีW  1

อัตราสว่น โมเมนต์ ความเฉืWอย 

เกน ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว 

ฟhลเตอร์ ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว 

อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์  (ตัว เศษ )

อัตรา ทด เกียร์ 
อิเล็กทรอนิกส์  (ตัว สว่น )

เวลา เรง่ และ ลด ความเร็ว ของ คําสัWง 
ตําแหนง่ 

ฟhลเตอร์ ค่าเฉลีWย คําสัWง ตําแหนง่ 

ความเร็ว ภายใน ทีW  1

การ จํากัด แรง บิด ด้าน เดินหน้า 

การ จํากัด แรง บิด ด้าน ถอยหลัง 
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2500h (Pn500) VAR UNSIGNED16 RW

2501h (Pn501) VAR UNSIGNED16 RW

2502h (Pn502) VAR UNSIGNED16 RW

2503h (Pn503) VAR UNSIGNED16 RW

2527h (Pn527) VAR UNSIGNED16 RW

2530h (Pn530) VAR UNSIGNED16 RW

2606h (Pn606) VAR UNSIGNED32 RW

2608h (Pn608) VAR UNSIGNED32 RW

3000h~3636h VAR
RW

3100h
(Pn100RAM) VAR UNSIGNED16 RW

3101h
(Pn101RAM) VAR UNSIGNED16 RW

3102h
(Pn102RAM) VAR UNSIGNED16 RW

3103h
(Pn103RAM) VAR UNSIGNED16 RW

3109h
(Pn109RAM) VAR UNSIGNED16 RW

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI1

การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI2

การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI3

การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI4

กระบวนการ รอ พืZนฐาน 

ค่า อลาร์ม ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ 
มากเกินไป 

ความ กว้าง การ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน 

ความ กว้าง สัญญาณ  NEAR

ข้อควรระวัง :
พารามิเตอร์ สว่น นีZ เมืWอ แก้ไข 
ผา่น การสืWอสาร  EtherCAT จะ 
ไม ่ถูก บันทึก หลัง ไฟ ดับ ;

เฉพาะ พารามิเตอร์ ต่อไปนีZ เท่านัZน ทีW 
รองรับ การ อ่าน และ เขียน ผา่น 
การสืWอสาร ;

ดู 
พารามิเตอร์ ทีW 
ตรงกัน 

ค่าคงทีW เวลา อินทิกรัล ลูป 
ความเร็ว ทีW  1

เกน ลูป ความเร็ว ทีW  1

เกน ลูป ตําแหนง่ ทีW  1

อัตราสว่น โมเมนต์ ความเฉืWอย 

เกน ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว 
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310Ah
(Pn10ARAM) VAR UNSIGNED16 RW

320Eh
(Pn20ERAM) VAR UNSIGNED32 RW

3210h
(Pn210RAM) VAR UNSIGNED32 RW

3212h (Pn212) VAR UNSIGNED16 RW

3216h
(Pn216RAM) VAR UNSIGNED16 RW

3217h
(Pn217RAM) VAR UNSIGNED16 RW

3301h
(Pn301RAM) VAR SIGNED16 RW

3402h
(Pn402RAM) VAR UNSIGNED16 RW

3403h
(Pn403RAM) VAR UNSIGNED16 RW

3500h
(Pn500RAM) VAR UNSIGNED16 RW

3501h
(Pn501RAM) VAR UNSIGNED16 RW

3502h
(Pn502RAM) VAR UNSIGNED16 RW

3503h
(Pn503RAM) VAR UNSIGNED16 RW

3530h
(Pn530RAM) VAR UNSIGNED16 RW

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ฟhลเตอร์ ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว 

อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์  (ตัว เศษ )

อัตรา ทด เกียร์ 
อิเล็กทรอนิกส์  (ตัว สว่น )

จํานวน พัลส์ แบง่ ความถีW เอน 
โค้ด เดอร์ 

เวลา เรง่ และ ลด ความเร็ว ของ คําสัWง 
ตําแหนง่ 

ฟhลเตอร์ ค่าเฉลีWย คําสัWง ตําแหนง่ 

ความเร็ว ภายใน ทีW  1

การ จํากัด แรง บิด ด้าน เดินหน้า 

การ จํากัด แรง บิด ด้าน ถอยหลัง 

การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI1

การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI2

การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI3

การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI4

ค่า อลาร์ม ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ 
มากเกินไป 
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3606h
(Pn606RAM) VAR UNSIGNED32 RW

3D00h VAR UNSIGNED32 RW

3DF0h VAR UNSIGNED16 RO

3DF1h VAR UNSIGNED16 RO

3DF2h VAR UNSIGNED16 RO

3DF3h VAR UNSIGNED16 RO

3DF4h VAR UNSIGNED32 RO

3DF6h VAR UNSIGNED16 RO

3DF8h VAR UNSIGNED16 RO

3DFAh VAR UNSIGNED16 RO

3E00h VAR UNSIGNED32 RO

3E01h VAR UNSIGNED32 RO

3E02h VAR UNSIGNED32 RO

3E03h VAR UNSIGNED16 RO

3E06h VAR UNSIGNED32 RO

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ความ กว้าง การ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน 

รี จิ สเตอร์ พิเศษ  1

เวอร์ชัน ซอฟต์แวร์ ไดรฟc 
0x0100 หมายถึง เวอร์ชัน 
V1.00, 0x0200 หมายถึง 
เวอร์ชัน  V2.00

กําลัง พิกัด ของ ไดรฟc  หนว่ย  W

กระแส พิกัด ของ ไดรฟc  หนว่ย  0.1A

กําลัง พิกัด ของ มอเตอร์  หนว่ย  W

ความ ละเอียด เอน โค้ด เดอร์ 
เอน โค้ด เดอร์  17bit คือ  131072;
เอน โค้ด เดอร์  23bit คือ  8388608;

ความเร็ว สูงสุด ของ มอเตอร์  หนว่ย  0.1rpm

แรง บิด พิกัด ของ มอเตอร์  หนว่ย  0.01NM

กระแส พิกัด ของ มอเตอร์  หนว่ย  0.1A

ตําแหนง่ มอเตอร์  หนว่ย เอน โค้ด 
เดอร์  32 บิต ล่าง 

ตําแหนง่ มอเตอร์  หนว่ย เอน โค้ด 
เดอร์  32 บิต บน 

ค่าสัมบูรณ์ รอบ เดียว ของ เอน 
โค้ด เดอร์  หนว่ย เอน โค้ด เดอร์ 

ข้อมูล หลาย รอบ ของ เอน โค้ด เดอร์ 

ตําแหนง่ คําสัWง  หนว่ย 
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3E07h VAR UNSIGNED32 RO

3E08h VAR INTEGER32 RO

3EE1h VAR UNSIGNED16 RO

603Fh VAR UNSIGNED16 RO

6040h VAR Controlword UNSIGNED16 RW Y

6041h VAR Statusword UNSIGNED16 RO Y

6060h VAR Modes of operation INTEGER8 RW Y

6061h VAR INTEGER8 RO Y

6062h VAR INTEGER32 RO Y

6063h VAR INTEGER32 RO Y

6064h VAR Position actual value INTEGER32 RO Y

6065h VAR Following error window UNSIGNED32 RW Y

6066h VAR UNSIGNED16 RW Y

6067h VAR UNSIGNED32 RW Y

6068h VAR UNSIGNED16 RW Y

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

เอน โค้ด เดอร์  32 บิต ล่าง 

ตําแหนง่ คําสัWง  หนว่ย เอน โค้ด 
เดอร์  32 บิต บน 

ตําแหนง่ สัมบูรณ์ ของ เอน โค้ด เดอร์ 
(หนว่ย ผู้ใช้ )

หมายเลข อลาร์ม  (ตรง กับ การ 
แสดงผล บน แผง ควบคุม ไดรฟc )

5.4 สรุป ออบเจ็กต์ ดิกชันนาร ี 6000h

อินเด็กซ ์ ออบเจ็กต์ 
ประเภท ชืWอ ชนิด ข้อมูล การ เข้าถึง แมป ได้ 

รหัส ข้อผิดพลาด ใช ่

การแสดง โหมด การทํางาน 

ค่า คําสัWง ตําแหนง่ 

ค่า ตําแหนง่ จริง ภายใน 

หมดเวลา ค่า ความคลาดเคลืWอน การ ติดตาม 

หน้าต่าง ตําแหนง่ 

เวลา หน้าต่าง ตําแหนง่ 
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606Bh VAR INTEGER32 RO Y

606Ch VAR INTEGER32 RO Y

606Dh VAR UNSIGNED16 RW Y

606Eh VAR UNSIGNED16 RW Y

606Fh VAR UNSIGNED16 RW Y

6070h VAR UNSIGNED16 RW Y

6071h VAR INTEGER16 RW Y

6074h VAR INTEGER16 RO NO

6077h VAR INTEGER16 RO Y

6078h VAR INTEGER16 RO Y

607Ah VAR INTEGER32 RW Y

607Bh ARRAY -- -- --

607Ch VAR INTEGER32 RW Y

607Dh ARRAY -- -- --

607Eh VAR UNSIGNED8 RW Y

607Fh VAR UNSIGNED32 RW Y

6087h VAR UNSIGNED32 RW Y

6098h VAR Homing method INTEGER8 RW Y

6099h ARRAY Homing speeds -- -- --

609Ah VAR Homing acceleration UNSIGNED32 RW Y

60B0h VAR INTEGER32 RW Y

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ค่า คําสัWง ความเร็ว 

ค่า ความเร็ว จริง 

หน้าต่าง ความเร็ว 

เวลา หน้าต่าง ความเร็ว 

ค่า ขีด เริWม ความเร็ว 

เวลา ขีด เริWม ความเร็ว 

แรง บิด เป[าหมาย 

ค่า คําสัWง แรง บิด 

ค่าแรง บิด จริง 

ค่า กระแส จริง 

ตําแหนง่ เป[าหมาย 

ขีดจํากัด ชว่ง ตําแหนง่ 

ค่าชดเชย โฮม 

ซอฟต์ ลิมิต ตําแหนง่ 

ขัZว 

ความเร็ว โปรไฟล์ สูงสุด 

ความชัน แรง บิด 

ค่าชดเชย ตําแหนง่ 
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60B1h VAR INTEGER32 RW Y

60B2h VAR INTEGER16 RW Y

60B8h VAR UINTEGER16 RW Y

60B9h VAR UINTEGER16 RO Y

60BAh VAR TouchProbePos1PosValue INT32 RO Y

60BBh VAR TouchProbeNeg1PosValue INT32 RO Y

60BCh VAR TouchProbePos2PosValue INT32 RO Y

60BDh VAR TouchProbeNeg2PosValue INT32 RO Y

60E0h VAR UNSIGNED16 RW Y

60E1h VAR UNSIGNED16 RW Y

60F4h VAR INTEGER32 RO Y

60FAh VAR INTEGER32 RO Y

60FCh VAR INTEGER32 RO Y

60FDh VAR UNSIGNED32 RO Y

60FEh ARRAY -- -- --

60FFh VAR INTEGER32 RW Y

6502h VAR UNSIGNED32 RO NO

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ค่าชดเชย ความเร็ว 

ค่าชดเชย แรง บิด 

ฟUงก์ชัน ทัช โพ รบ 

สถานะ ทัช โพ รบ 

ค่า จํากัด แรง บิด ด้าน บวก 

ค่า จํากัด แรง บิด ด้าน ลบ 

ค่า ความคลาดเคลืWอน การ ติด ตามจริง 

ค่า ควบคุม  (Control effort)

ค่า คําสัWง ตําแหนง่ *

ดิจิทัล อินพุต 

ดิจิทัล เอาต์พุต 

ความเร็ว เป[าหมาย 

โหมด ไดรฟc ทีW รองรับ 
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1000h

VAR

UNSIGNED32

RO

No

UNSIGNED32

1001h

Error register

VAR

UNSIGNED8

RO

UNSIGNED8

0

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

5.5 รายละเอยีด ออบเจ็กต์ ดิกชันนาร ี
ออบเจ็กต์  1000h: ประเภท อุปกรณ์ 

อินเด็กซ ์

ชืWอ ประเภท อุปกรณ์ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 04020192 h : ซีรีส์  A2

ออบเจ็กต์  1001h: ร ีจิ สเตอร ์ข้อผดิพลาด 

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

ออบเจ็กต์  1600h ~ 1603h: พารามิเตอร ์การ แมป  PDO รบั 
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1600h ~ 1603h

RECORD

RW

No

0

UNSIGNED8

RW

No

0

1~16

UNSIGNED32

RW

No

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

อินเด็กซ ์

ชืWอ การ แมป  PDO รับ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล การ แมป  PDO

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย จํานวน ออบเจ็กต์ แอปพลิเคชัน ทีW แมป ใน 
PDO

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ช่วง ค่า 0: ปhด ใช้งาน  1~16: เปhด ใช้งาน 

ค่า เริWมต้น 

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย การ แมป  PDO สําหรับ ออบเจ็กต์ 
แอปพลิเคชัน ลําดับ ทีW  n ทีWจะ แมป 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO
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UNSIGNED32

0

1A00h ~ 1A03h

RECORD

RW

No

0

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหตุ : ข้อมูล สูงสุด ต่อ  PDO คือ  32byte

ออบเจ็กต์  1A00h ~ 1A03h: พารามิเตอร ์การ แมป  PDO สง่ 

อินเด็กซ ์

ชืWอ การ แมป  PDO สง่ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล การ แมป  PDO

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย จํานวน ออบเจ็กต์ แอปพลิเคชัน ทีW แมป ใน 
PDO
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UNSIGNED8

RW

No

0

1~16

UNSIGNED32

RW

No

UNSIGNED32

0

1C12h

RECORD

RW

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ช่วง ค่า 
0: ปhด ใช้งาน 
1~16: เปhด ใช้งาน 

ค่า เริWมต้น 

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย การ แมป  PDO สําหรับ ออบเจ็กต์ 
แอปพลิเคชัน ลําดับ ทีW  n ทีWจะ แมป 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ: ข้อมูล สงูสดุ ต่อ  PDO คือ  32byte
ออบเจ็กต์  1C12h : การ กําหนด  RxPDO

อินเด็กซ ์

ชืWอ การ กําหนด  RxPDO

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล การ กําหนดการ แมป  PDO

การ เข้าถึง 
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No

0

UNSIGNED8

RW

No

1

1

UNSIGNED16

RW

No

1600 h to 1603 h

1600h

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ แมป  PDO

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย จํานวน การ แมป  PDO ทีW กําหนด 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ช่วง ค่า 
0: ปhด ใช้งาน 
1: กําหนดการ แมป  PDO หนึWง ชุด 
เปeน  RxPDO

ค่า เริWมต้น 

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย อินเด็กซ์ ของ การ แมป  PDO ทีW กําหนด 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

ออบเจ็กต์  1C13h : การ กําหนด  TxPDO
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1C13h

RECORD

RW

No

0

UNSIGNED8

RW

No

1

1

UNSIGNED16

RW

No

1A00 h to 1A03 h

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

อินเด็กซ ์

ชืWอ การ กําหนด  TxPDO

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล การ กําหนดการ แมป  PDO

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย จํานวน การ แมป  PDO ทีW กําหนด 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ช่วง ค่า 
0: ปhด ใช้งาน 

1: กําหนดการ แมป  PDO หนึWง ชุด เปeน  TxPDO

ค่า เริWมต้น 

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย อินเด็กซ์ ของ การ แมป  PDO ทีW กําหนด 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ช่วง ค่า 
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603Fh

VAR

UNSIGNED16

RO

UNSIGNED16

0

6040h

Controlword

VAR

UNSIGNED16

RW

UNSIGNED16

1A00 h

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ออบเจ็กต์  603Fh: Error code (รหสั ข้อผดิพลาด ตาม นิยาม  CANopen)

อินเด็กซ ์

ชืWอ รหัส ข้อผิดพลาด 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

ออบเจ็กต์  6040h: Controlword

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น ค่า เริWมต้น คือ  0x0000

ค่า เริWมต้น 
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15~9 8 7 6~4 3 2 1 0

N / A Halt Fault reset Operation mode
specific

Enable
operation Quick stop Enable

voltage Switch on

HM CSP CSV CST

4 N / A N / A N / A

5 N / A N / A N / A N / A

6 N / A N / A N / A N / A

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ส เต ท แมชชีน ใน บริบท ของ ระบบ 

ตาราง นิยาม บิต 

หมายเหตุ :
ผู้ใช้ สามารถ ตัZง  6040h เปeน  0x0006 > 0x0007 > 0x000F ตามลําดับ เพืWอ เริWม เซอร์ โว 

หลัก 

เริWม การ โฮม มิWง  (ท ริก เกอร์ ขอบ บวก )

คํายอ่ ของ โหมด : HM: โหมด 
โฮม มิWง 
CSP: โหมด ตําแหนง่ แบบ ซิง โค รนัส ตาม รอบ 
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6041h

Statusword

VAR

UNSIGNED16

RO

UNSIGNED16

0

0

1 Switch on

2

3

4

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

MSB LSB

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

CSV: โหมด ความเรว็ แบบ ซงิ โค รนัส ตาม 
รอบ  CST: โหมด แรง บดิ แบบ ซงิ โค รนัส 
ตาม รอบ  ออบเจ็กต์  6041h:
Statusword

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

คําอธิบาย ข้อมูล 

ตาราง นิยาม บิต 

พร้อม เปhด  (Ready to switch on)

เปhด ใช้งาน การทํางาน  (สถานะ เซอร์ โว ออน )

ข้อผิดพลาด  (ไดรฟc จะ เซอร์ โว ออฟ )

เปhด ใช้งาน แรงดัน 
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5

6

7

8 N / A

9

10 Target reached

11

HM CSP CSV CST

12 Homing
attained

13 Homing error N / A N / A N / A

14 N / A N / A N / A N / A

15 N / A N / A N / A N / A

6060h

Modes of operation

VAR

INTEGER8

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

หยุด ฉุกเฉิน  (Quick stop)

ปhด ใช้ งานการ เปhด  (Switch on disabled)

คําเตือน  (ไดรฟc ยังคง เซอร์ โว ออน )

รีโมท  (Remote)

ลิมิต ภายใน ทํางาน  (ไม ่รองรับ )

ไดรฟc ทํางาน ตาม 
ค่า คําสัWง 

ไดรฟc ทํางาน ตาม 
ค่า คําสัWง 

ไดรฟc ทํางาน 
ตาม ค่า คําสัWง 

หมายเหตุ :
Homing attained: กลับ จุด ศูนย์ เสร็จสิZน 
Homing error: การ กลับ จุด ศูนย์ ผิดพลาด 

ออบเจ็กต์  6060h: Modes of operation

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 
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RW

INTEGER8

0

6061h

VAR

INTEGER8

RW

INTEGER8

0

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ

0: สงวน ไว้ 
1: โหมด ตําแหนง่ แบบ โปรไฟล์  3: โหมด 
ความเร็ว แบบ โปรไฟล์  4: โหมด แรง บิด 
แบบ โปรไฟล์  6: โหมด โฮม มิWง 
7: โหมด ตําแหนง่ แบบ อินเตอร์ โพ เลต 
8: โหมด ตําแหนง่ แบบ ซิง โค รนัส ตาม 
รอบ  9: โหมด ความเร็ว แบบ ซิง โค รนัส 
ตาม รอบ  10: โหมด แรง บิด แบบ ซิง โค 
รนัส ตาม รอบ 

ออบเจ็กต์  6061h: Modes of operation display

อินเด็กซ ์

ชืWอ การแสดง โหมด การทํางาน 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 
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6062h

VAR

INTEGER32

RO

INTEGER32

0

6063h

VAR

INTEGER32

RO

INTEGER32

0

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ออบเจ็กต์  6062h: Position demand value

อินเด็กซ ์

ชืWอ ค่า คําสัWง ตําแหนง่ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ คําสัWง ตําแหนง่ ใน หนว่ย  PUU

ออบเจ็กต์  6063h: Position actual internal value

อินเด็กซ ์

ชืWอ ค่า ภายใน ของ ตําแหนง่ จริง *

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : PUU

ออบเจ็กต์  6064h: Position actual value
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6064h

Position actual value

VAR

INTEGER32

RO

INTEGER32

0

6065h

Following error window

VAR

UNSIGNED32

RW

UNSIGNED32

3840000

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : PUU

ออบเจ็กต์  6065h: Following error window

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : PUU

ออบเจ็กต์  6067h: Position window
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6067h

VAR

UNSIGNED32

RW

UNSIGNED32

100

6068h

VAR

UNSIGNED16

RW

UNSIGNED16

5

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

อินเด็กซ ์

ชืWอ หน้าต่าง ตําแหนง่ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : PUU

ออบเจ็กต์  6068h: Position window time

อินเด็กซ ์

ชืWอ เวลา หน้าต่าง ตําแหนง่ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : มิ ล ลิ วินาที 

ออบเจ็กต์  606Bh: Velocity demand value
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606Bh

VAR

INTEGER32

RO

INTEGER32

606Ch

VAR

INTEGER32

RO

INTEGER32

606Dh

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

อินเด็กซ ์

ชืWอ ค่า คําสัWง ความเร็ว 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

หมายเหต ุ หนว่ย : 0.1 rpm

ออบเจ็กต์  606Ch: Velocity actual value

อินเด็กซ ์

ชืWอ ค่า ความเร็ว จริง 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

หมายเหต ุ หนว่ย : 0.1 rpm

ออบเจ็กต์  606Dh: Velocity window

อินเด็กซ ์
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VAR

INTEGER16

RO

0~3000

100

606Eh

VAR

UNSIGNED16

RW

UNSIGNED16

5

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ชืWอ หน้าต่าง ความเร็ว 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : 0.1 rpm

ออบเจ็กต์  606Eh: Velocity window time

อินเด็กซ ์

ชืWอ เวลา หน้าต่าง ความเร็ว 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : มิ ล ลิ วินาที 

ออบเจ็กต์  6071h: Target torque
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6071h

VAR

INTEGER16

RW

-3000~3000

0

6074h

VAR

INTEGER16

RO

NO

INTEGER16

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

อินเด็กซ ์

ชืWอ แรง บิด เป[าหมาย 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : หนึWง ใน พัน ของ แรง บิด พิกัด 

ออบเจ็กต์  6074h: Torque demand value

อินเด็กซ ์

ชืWอ ค่า คําสัWง แรง บิด 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ช่วง ค่า 

หมายเหต ุ หนว่ย : หนึWง ใน พัน ของ แรง บิด พิกัด 
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6077h

VAR

INTEGER16

RO

INTEGER16

607Ah

VAR

INTEGER32

RW

INTEGER32

0

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ออบเจ็กต์  6077h: Torque actual value

อินเด็กซ ์

ชืWอ ค่าแรง บิด จริง 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

หมายเหต ุ หนว่ย : หนึWง ใน พัน ของ แรง บิด พิกัด 

ออบเจ็กต์  607Ah: Target position

อินเด็กซ ์

ชืWอ ตําแหนง่ เป[าหมาย 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ สําหรับ โหมด ตําแหนง่ แบบ โปรไฟล์ 
6060h = 1 หนว่ย : PUU

ออบเจ็กต์  6081h: Proûle_velocity
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6081 h

profile_velocity

VAR

UINT32

RW

--

0

6083 h

profile_acceleration

VAR

UINT32

RW

--

100000 R/10min/s

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

หน่วย หนว่ย ความเร็ว  (0.1rpm)

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

ออบเจ็กต์  6083h: Proûle_acceleration

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

หน่วย หนว่ย ความเรง่ 

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 



110

6084 h

profile_deceleration

VAR

UINT32

RW

--

100000 R/10min/s

6085 h

quick_stop_deceleration

VAR

UINT32

RW

--

200000 R/10min/s

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ออบเจ็กต์  6084h: Proûle_deceleration

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

หน่วย หนว่ย ความเรง่ 

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

ออบเจ็กต์  6084h:Quick_stop_deceleration

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

หน่วย หนว่ย ความเรง่ 

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 
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607Ch

VAR

INTEGER32

RW

INTEGER32

0

607Dh

ARRAY

INTEGER32

RW

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ออบเจ็กต์  607Ch: Home offset

อินเด็กซ ์

ชืWอ ค่าชดเชย โฮม 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : PUU

ออบเจ็กต์  607Dh: Software position limit

อินเด็กซ ์

ชืWอ ซอฟต์ ลิมิต ตําแหนง่ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 
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0

UNSIGNED8

RO

2

2

1

INTEGER32

RW

-1073741824 ~ +1073741824

0

2

INTEGER32

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ แมป  PDO ใช ่

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย จํานวน รายการ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย ลิมิต ตําแหนง่ ตpาสุด 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : PUU

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย ลิมิต ตําแหนง่ สูงสุด 

ประเภท ข้อมูล 
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RW

-1073741824 ~ +1073741824

0

6087h

VAR

UNSIGNED32

RW

UNSIGNED32

0

6098h

Homing method

VAR

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : PUU

ออบเจ็กต์  6087h: Torque slope

อินเด็กซ ์

ชืWอ ความชัน แรง บิด 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : มิ ล ลิ วินาที  (เวลา จาก  0 ถึง  100%
ของ แรง บิด พิกัด )

ออบเจ็กต์  6098h: Homing method

อินเด็กซ ์

ชืWอ 

รหสั ออบเจ็กต์ 
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INTEGER8

RW

1~ 6

17~22

33~35

0

--

6099h

RO

2

2

1

UNSIGNED32

RW

1~20000rpm

5000

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ

ออบเจ็กต์  6099h: Homing speeds

อินเด็กซ ์

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย ความเร็ว ขณะ ค้นหา สวิตช์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 



115

2

UNSIGNED32

RW

1~20000rpm

100

60B0h

VAR

INTEGER32

RW

INTEGER32

0

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

หมายเหต ุ หนว่ย : 0.1 rpm

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย ความเร็ว ขณะ ค้นหา จุด ศูนย์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : 0.1 rpm

ออบเจ็กต์  60B0h: Position offset

อินเด็กซ ์

ชืWอ ค่าชดเชย ตําแหนง่ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : PUU
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60B1h

VAR

INTEGER32

RW

INTEGER32

0

60B2h

VAR

INTEGER16

RW

3000 ~ -3000

0

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ออบเจ็กต์  60B1h: Velocity offset

อินเด็กซ ์

ชืWอ ค่าชดเชย ความเร็ว 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : 0.1 rpm

ออบเจ็กต์  60B2h: Torque offset

อินเด็กซ ์

ชืWอ ค่าชดเชย แรง บิด 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : หนึWง ใน พัน ของ แรง บิด พิกัด 
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60E0h

VAR

UNSIGNED16

RW

UNSIGNED16

3500

60E1h

VAR

UNSIGNED16

RW

UNSIGNED16

3500

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ออบเจ็กต์  60E0h: Positive Torque Limit Value

อินเด็กซ ์

ชืWอ ค่า จํากัด แรง บิด ด้าน บวก 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ชนิด ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : 0.1% ของ แรง บิด พิกัด 

ออบเจ็กต์  60E1h: Negative Torque Limit Value

อินเด็กซ ์

ชืWอ ค่า จํากัด แรง บิด ด้าน ลบ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ หนว่ย : 0.1% ของ แรง บิด พิกัด 
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60F4h

VAR

INTEGER32

RO

INTEGER32

60FCh

VAR

INTEGER32

RO

INTEGER32

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ออบเจ็กต์  60F4h: Following error actual value

อินเด็กซ ์

ชืWอ ค่า ความคลาดเคลืWอน การ ติด ตามจริง 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

หมายเหต ุ หนว่ย : PUU

ออบเจ็กต์  60FCh: Position demand value*

อินเด็กซ ์

ชืWอ ค่า คําสัWง ตําแหนง่ *

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

หมายเหต ุ หนว่ย : Increment

ออบเจ็กต์  60FDh: Digital inputs
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60FDh

VAR

UNSIGNED32

RO

UNSIGNED32

0

60FDh

BIT0 --

BIT1 --

BIT2 --

BIT3 ~15 -

BIT16 CN1-9 --

BIT17 CN1-10 --

BIT18 CN1-34 --

BIT19 CN1-8 --

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

อินเด็กซ ์

ชืWอ ดิจิทัล อินพุต 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

ฟUงก์ชัน ของ ออบเจ็กต์ :

รายการ ฟUงก์ชัน คําอธิบาย 

สัญญาณ ลิมิต 
ด้าน ลบ 

สัญญาณ ลิมิต 
ด้าน บวก 

สัญญาณ กลับ 
จุด อ้างอิง 

สงวน ไว้ 
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BIT20 ~
31 -

60FEh

0

UNSIGNED8

RO

NO

--

2

--

1

UNSIGNED32

RW

0~0xFFFFFFFF

0

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

สงวน ไว้ 

ออบเจ็กต์  60FEh: Digital outputs

อินเด็กซ ์

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย จํานวน สมาชิก 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย เอาต์พุต ทางกายภาพ 

ชนิด ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ
สามารถ สัWงงาน สัญญาณ  IO (รวม  32
บิต ) ด้วย ออบเจ็กต์ นีZ ได้ โดย ไมต้่อง ใช้ 
สวิตช์ ภายนอก 
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2

UNSIGNED32

RW

0~0xFFFFFFFF

0

▶

▶

60FEh

BIT0~15 -

BIT16 DI1 --

BIT17 DI2 --

BIT18 DI3 --

BIT19 DI4 --

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ซบั อินเด็กซ ์

คําอธิบาย บิต มาสก์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 

หมายเหต ุ

ตัZงค่า เปhด /ปhด ใช้งาน สัญญาณ  IO
แต่ละ บิต สอดคล้อง กับ การ กําหนด 
ของ  60FEh:01h โดย มีค่า ดังนีZ :

[0]: ไม ่มีผล 

[1]: มีผล 

ฟUงก์ชัน ของ ออบเจ็กต์ :

รายการ ฟUงก์ชัน คําอธิบาย 

สงวน ไว้ 
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BIT20~3
1 -

60FFh

VAR

INTEGER32

RW

INTEGER32

6502h

VAR

UNSIGNED32

Ro

NO

UNSIGNED32

3A0h

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

สงวน ไว้ 

ออบเจ็กต์  60FFh: Target velocity

อินเด็กซ ์

ชืWอ ความเร็ว เป[าหมาย 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO ใช ่

ช่วง ค่า 

หมายเหต ุ หนว่ย : 0.1 rpm

ออบเจ็กต์  6502h: Supported drive modes

อินเด็กซ ์

ชืWอ โหมด ไดรฟc ทีW รองรับ 

รหสั ออบเจ็กต์ 

ประเภท ข้อมูล 

การ เข้าถึง 

การ แมป  PDO

ช่วง ค่า 

ค่า เริWมต้น 
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PLC

XDQ1-08EA

CodeSys V3.5 SP19

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

6.ตัวอยา่ง การใช้งาน การสืWอสาร  EtherCAT

ตัว อยา่งนีZ ใช้  PLC ซีรีส์  X1 ของ เรา เปeน มาสเตอร์ 

6.1 หมายเหต ุทีW เกีWยวข้อง 

1. รุน่ อุปกรณ์ ทีW เกีWยวข้อง 

ชืWอ อุปกรณ์ หมายเลข รุน่ 

PLC ซีรีส์  X

เซอร์ โว 

ซอฟต์แวร์ 
เขียน โปรแกรม 

2. แผนภาพ การ เดินสาย การสืWอสาร  EtherCAT
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→ Tools → Library → Install device description file

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

6.2 การ ตัZงค่า โปรเจกต์ 
1. สรา้ง โปรเจกต์  CODESYS ใหม่ 

ดับเบิล คลิก เปhด ซอฟต์แวร์  [CODESYS V3.5 SP19] คลิก  [File] เลือก  [New Project] ใน หน้าต่าง ทีW 
ปรากฏ เลือก  [Standard Project] กําหนด  [Naming] และ  [Save Location] แล้ว คลิก  OK จากนัZน เลือก 
รุน่  X

2. ติดตัZง ไฟล์ คําอธิบาย อุปกรณ์  (XDQ1E-
EtherCAT-V103.xml) จาก หน้า แรก ของ 
ซอฟต์แวร ์ CODESYS
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

3. เพิWม อุปกรณ์ 
เพิWม  EtherCAT Master SoftMotion: device→คลิก ขวา →เพิWม อุปกรณ์ 
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

4. เพิWม สเลฟ  EtherCAT

5. เพิWม แกน เซอร ์โว 
เพิWม เซอร์ โว  XDQ1E พร้อม แกน  CIA402 (PLC ซีรีส์  X0 ไม ่รองรับ แกน  402)
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ ตัZงค่า พารามิเตอร ์มอเตอร ์
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1

1

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ค่า ตัZง ของ ไดรฟc 

หมายเลข  Pn ค่า ตัZง 

Pn20E (ตัว 
สว่น )

Pn210 (ตัว 
เศษ )

6. เพิWม  PDO

7. การ ตัZงค่า เครอืข่าย 
หลัง เพิWม เสร็จ แล้ว  ให้ เชืWอมต่อ  PLC แล้ว คลิก  Select เพืWอ เลือก  MAC แอดเดรส ทีW ตรง กับ  ETH0
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

8. การ เชืWอมต่อ การสืWอสาร 
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Pn

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

7. หมายเหต ุอืWนๆ 

7.1 คําอธิบาย พารามิเตอร ์ Pn
สําหรับ คําอธิบาย พารามิเตอร์ โดยละเอียด  โปรด ดู คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc ซีรีส์  XDQ1 - Pulse
Analog

คําอธิบาย พารามิเตอร์ การสืWอสาร ทีW เกีWยวข้อง 

หมายเลข 
ขนาด 

ค่า ชืWอ การ ตัZงค่า 
ช่วง ค่า หน่วย ค่า จาก 

ค่า 
มผีล 
วันทีW รูปแบบ บท 

ทีW 
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Pn002 2

h.0000~8
112 -- h.0100 --

Pn010 2 1 to 127 -- 1 --

Pn013 2

h.0000~F
FFF -- h.0000 --

Pn015 2 h.0000~F
FFF -- h.0000 --

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

สวิตช์ พืZนฐาน 
เลือก ฟUงก์ชัน  2 จ่ายไฟ ใหม ่ อ้างอิง 

h.×××□: สงวน ไว้ 

h.××□× : สงวน ไว้ 

h.×□×× : การใช้งาน เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท 

0: ใช้ เปeน เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท ;
1: ใช้ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท เปeน เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท  1 รอบ ;

h.□××× : สงวน ไว้ 

การ เลือก 
แอดเดรส แกน 
(สําหรับ  UART/
CAN)

จ่ายไฟ ใหม ่ อ้างอิง 

สวิตช์ 
พืZนฐาน เลือก 
ฟUงก์ชัน  13

จ่ายไฟ ใหม ่ อ้างอิง 

h.×××□: สงวน ไว้ 

h.××□× : สงวน ไว้ 

h.×□×× : สงวน ไว้ 

h.□××× : การใช้งาน โหมด หมุนรอบ 

0: ไม ่มี ฟUงก์ชัน พิเศษ ;
1: การใช้งาน โหมด หมุนรอบ  ดู รายละเอียด ใน หัวข้อ  7.1.1

การ เลือก 
ฟUงก์ชัน 

มีผล ทันที อ้างอิง 
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Pn20E 4

1~
1073741
824

-- 4 --

Pn210 4

0~
1073741
824

-- 1 --

Pn21
0

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

สวิตช์ พืZนฐาน 
15

h.×××□: สงวน ไว้ 

h.××□× : การ เลือก หนว่ย 

0: ความเร็ว หนว่ย  0.1rpm และ ความเรง่ หนว่ย  0.1rpm/s;
1: ความเร็ว หนว่ย  command unit/s และ ความเรง่ หนว่ย  command unit/
s2;

h.×□×× : การปhดกัZน อลาร์ม  E.82X

0: ไม ่ปhดกัZน อลาร์ม  E.820/E.821/E.822;
1: ปhดกัZน อลาร์ม  E.820/E.821/E.822;

h.□××× : สงวน ไว้ 

อัตรา ทด เกียร์ 
อิเล็กทรอนิกส์ 
(ตัว เศษ ) จ่ายไฟ ใหม ่ อ้างอิง 

ดู หมายเหตุ  Pn210

อัตรา ทด เกียร์ 
อิเล็กทรอนิกส์ 
(ตัว สว่น )

จ่ายไฟ ใหม ่ อ้างอิง 

เมืWอ  Pn210 ไม ่เท่ากับ  0 ตัว เศษ เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์  = Pn20E และ ตัว สว่น 
เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์  = Pn210;
เมืWอ  Pn210 เปeน  0 จํานวน พัลส์ คําสัWง ต่อ  1 รอบ  = Pn20E ซึWง เท่ากับ จํานวน 
พัลส์ คําสัWง ต่อ การ หมุน  1 รอบ ของ มอเตอร์ 

ใน วิธี นีZ  ไดรฟc จะ คํานวณ เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ อัตโนมัติ ตาม ชนิด เอน โค้ด เดอร์ 

คําแนะนํา การ ตัZงค่า เกยีร ์อิเล็กทรอนิกส ์
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≠0

=0

Pn216 2 0 to
32767

0.1
ms 0 --

Pn217 2 0 to 1000 0.1
ms 0 --

Pn500 2

h.0000~3
11F -- h.0000 --

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

พารามิเตอร์ 
เวลา เรง่ 
และ 
เวลา ลด 
ความเร็ว ของ 
คําสัWง ตําแหนง่ 

หลัง มอเตอร์ 
หยุด 

อ้างอิง 

ฟhลเตอร์ 
ค่าเฉลีWย คําสัWง 
ตําแหนง่ 

หลัง มอเตอร์ 
หยุด 

อ้างอิง 

การ เลือก 
สัญญาณ 
อินพุต พอร์ต 
DI1 (CN1-9)

ทันที อ้างอิง 

h.××□□: การ เลือก สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI1

[00] เปhด ใช้งาน เซอร์ โว  (/S-ON)
[01] สลับ โหมด ควบคุม  (/C-SEL)
[02] ห้าม ขับ ด้าน หมุน เดินหน้า  (P-OT) [03] ห้าม ขับ 
ด้าน หมุน ถอยหลัง  (N-OT) [04] ล้าง ค่า 
ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่  (/CLR) [05] รีเซ็ต อลาร์ม 
(/ALM-RST)

[06] แค ลมปc ความเร็ว ศูนย์  (ZEROSPD)
[07] กลับ ทิศ คําสัWง  (/CMDINV)
[08] สลับ ตัวคูณ อินพุต พัลส์ คําสัWง  (/PSEL) [09] ห้าม 
อินพุต พัลส์ คําสัWง  (/INHIBIT)
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Pn501 2
h.0000~3
11F -- h.0001 --

Pn502 2
h.0000~3
11F -- h.2002 --

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

[0A] จํากัด แรง บิด ภายนอก ด้าน เดินหน้า  (/P-CL)
[0B] จํากัด แรง บิด ภายนอก ด้าน ถอยหลัง  (/N-CL)
[0C] สลับ เกน  (/G-SEL)

[0F] เลือก ความเร็ว คําสัWง ภายใน  0 (/INSPD0) [10]
เลือก ความเร็ว คําสัWง ภายใน  1 (/INSPD1) [13] เลือก 
แรง บิด คําสัWง ภายใน  0 (/INTOR0) [14] เลือก แรง บิด 
คําสัWง ภายใน  1 (/INTOR1) [15] สัญญาณ สวิตช์ กลับ 
จุด ศูนย์  (/HOMESWITCH) [16] เริWม กลับ จุด ศูนย์  (/
HOMESTART) [31] อินพุต โพ รบ  1 (TouchProbe1)
[32] อินพุต โพ รบ  2 (TouchProbe2)

h.×□×× : กลับ สถานะ สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI1

[0] ไม ่กลับ สัญญาณ  [1]
กลับ สัญญาณ 

h.□××× : สถานะ สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI1

[0] สถานะ สัญญาณ ควบคุม โดย  IO ภายนอก 
[1] สัญญาณ ทํางาน ตลอด  [2] สัญญาณ ไม ่
ทํางาน ตลอด 

การ เลือก 
สัญญาณ 
อินพุต พอร์ต 
DI2 (CN1-10)

ทันที อ้างอิง 

ดู คําอธิบาย  Pn500

การ เลือก 
สัญญาณ 
อินพุต พอร์ต 
DI3 (CN1-34)

ทันที อ้างอิง 

ดู คําอธิบาย  Pn500
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Pn503 2
h.0000~3
11F -- h.2003 --

Pn510 2

h.0000~3
11F -- h.0000 --

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ เลือก 
สัญญาณ 
อินพุต พอร์ต 
DI4 (CN1-8)

ทันที อ้างอิง 

ดู คําอธิบาย  Pn500

การ กําหนด ค่า 
สัญญาณ 
เอาต์พุต พอร์ต 
DO1 (CN1-7,
CN1-6)

ทันที อ้างอิง 

h.××□□: การ เลือก สัญญาณ เอาต์พุต พอร์ต  DO1

[00] เอาต์พุต สัญญาณ อลาร์ม 
(ALM) [01] สัญญาณ คอ ล เลก 
เตอร์พัลส์  Z (CZ) [02] สัญญาณ 
ควบคุม เบรก  (BK)
[03] กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  (COIN): เอาต์พุต เมืWอ ค่า ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ 
น้อยกว่า ค่า ของ  Pn606
[04] เอาต์พุต สัญญาณ คําเตือน  (WARN)
[05] เอาต์พุต เซอร์ โว พร้อม  (S-RDY)
[06] เอาต์พุต ความเร็ว ตรงกัน  (VCMP)
[07] ตรวจจับ การ หมุน ของ มอเตอร์ 
(TGON) [08] สัญญาณ ตรวจจับ การ 
จํากัด แรง บิด  (TLC) [09] สัญญาณ 
ตรวจจับ การ จํากัด ความเร็ว  (VLC)

[0A] ตําแหนง่ ใกล้ จุด เป[าหมาย  (NEAR): เอาต์พุต เมืWอ ค่า ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ 
น้อยกว่า ค่า ของ  Pn608
[0B] แรง บิด ถึง ค่า  (TREACH): เอาต์พุต เมืWอ แรง บิด ป[อน กลับ ถึง ค่า  Pn525

[13] สัญญาณ เอาต์พุต กลับ จุด ศูนย์ เสร็จสิZน  (HOMEEND (เมืWอ  Pn203.3!=0 จะ 
สง่สัญญาณ นีZ เมืWอ กลับ จุด ศูนย์ เสร็จสิZน ))
[14] สัญญาณ เอาต์พุต กลับ จุด อ้างอิง เสร็จสิZน  (ORIGINEND) (เมืWอ  Pn203.3=0 จะ 
สง่สัญญาณ นีZ หลัง กลับ จุด อ้างอิง เสร็จสิZน )
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Pn511 2
h.0000~2
11F -- h.0001 --

Pn512 2
h.0000~2
11F -- h.0002 --

Pn556 2

h.0000~F
FFF -- h.5553 --

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

h.×□×× : กลับ สถานะ สัญญาณ เอาต์พุต พอร์ต  DO1

[0] ไม ่กลับ สัญญาณ  [1]
กลับ สัญญาณ 

h.□××× : สถานะ สัญญาณ เอาต์พุต พอร์ต  DO1

[0] สถานะ สัญญาณ เอาต์พุต ควบคุม โดย ไดรฟc 
[1] สัญญาณ ทํางาน ตลอด  [2] สัญญาณ ไม ่
ทํางาน ตลอด 

การ กําหนด ค่า 
สัญญาณ 
เอาต์พุต พอร์ต 
DO2 (CN1-5,
CN1-4)

ทันที 
อ้างอิง 

ดู คําอธิบาย  Pn510

การ กําหนด ค่า 
สัญญาณ 
เอาต์พุต พอร์ต 
DO3 (CN1-3,
CN1-2)

ทันที 
อ้างอิง 

ดู คําอธิบาย  Pn510

ระดับ อลาร์ม 
การสืWอสาร 
EtherCAT

มีผล ทันที อ้างอิง 

h.×××□: ระดับ อลาร์ม  E.810

0: ปhดกัZน อลาร์ม  E.810
1~F: ระดับ อลาร์ม  E.810 ค่า ยิWง สูง  เวลา ตัด สิ นอ ลาร์ม ยิWง นาน 

h.××□× : ระดับ อลาร์ม  E.814
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Pn5A5 4
0~
4294967
295

0 --

Pn5A7 4
0~
2147483
647

0 --

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

0: ปhดกัZน อลาร์ม  E.814
1~F: ระดับ อลาร์ม  E.814 ค่า ยิWง สูง  เวลา ตัด สิ นอ ลาร์ม ยิWง นาน 

h.×□×× : ระดับ อลาร์ม  E.815

0: ปhดกัZน อลาร์ม  E.815
1~F: ระดับ อลาร์ม  E.815 ค่า ยิWง สูง  เวลา ตัด สิ นอ ลาร์ม ยิWง นาน 

h.□××× : สงวน ไว้ 

จํานวน พัลส์ 
32 บิต ล่าง ต่อ 
การ หมุน 
โหลด  1 รอบ 
ใน โหมด 
หมุนรอบ 
ตําแหนง่ แอบ 
โซ ลูท  ดู 
รายละเอียด 
ใน หัวข้อ 
7.1.1

หนว่ย 
เอน 
โค้ด 
เดอร์ 

จ่ายไฟ ใหม ่
อ้างอิง 

จํานวน พัลส์ 
32 บิต บน ต่อ 
การ หมุน โหลด 
1 รอบ ใน โหมด 
หมุนรอบ 
ตําแหนง่ แอบ 
โซ ลูท  ดู 
รายละเอียด ใน 
หัวข้อ  7.1.1

หนว่ย 
เอน 
โค้ด 
เดอร์ 

จ่ายไฟ ใหม ่
อ้างอิง 
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

7.1.1 การใช้งาน แกน โม ดัล ของ  PLC และ การ กําหนด ค่า 
พารามิเตอร ์เซอร ์โว  1. ประเภท การ เคลืWอนทีW ของ แกน 

ชว่ง ข้อมูล หลาย รอบ ของ เอน โค้ด เดอร์ ใน ไดรฟc คือ  -32768~32767 (ดัง รูป ด้านล่าง ) หาก ไม ่
กําหนด ค่า พารามิเตอร์ โม ดัล ของ เซอร์ โว ไดรฟc  ใน โหมด แอบ โซ ลูท  เมืWอ จํานวน รอบ หมุน 
เดินหน้า เกิน  32767 หรือ รอบ หมุน ถอยหลัง ตpากว่า  -32768 จะ เกิด  E.556 (ข้อผิดพลาด ข้อมูล 
หลาย รอบ ของ เอน โค้ด เดอร์ ล้น ) หาก ตัZง พารามิเตอร์  Pn007.0=1 จะ สามารถ ปhดกัZน 
ข้อผิดพลาด นีZ ได้  เมืWอ รี สตาร์ท ไดรฟc อีก ครัZงหลัง ไฟ ดับ  หาก  PLC ไม ่ได้ ประมวลผล พิเศษ  (ถือ 
ข้อมูล ตําแหนง่ ป[อน กลับเปeน ข้อมูล ไม ่มี เครืWองหมาย ) PLC จะ ได้รับ ตําแหนง่ แอบ โซ ลูท ป[อน 
กลับ ของ เซอร์ โว ทีW ผิด  ดังนัZน ใน การควบคุม เซอร์ โว ทีW เกิน ชว่ง  ต้อง กําหนด ค่า โม ดัล เพืWอ ป[องกัน 
ตําแหนง่ เซอร์ โว ผิดพลาด หลัง รี สตาร์ท จาก ไฟ ดับ 

2. การ กําหนด ค่า  PLC
1. เปhด ซอฟต์แวร์  Codesys เพิWม เซอร์ โว  EtherCat (XDQ1) และ กําหนด ค่า พืZนฐาน ให้ เสร็จ  2.
ดับเบิล คลิก แกน  402 ทีW ต้องการ กําหนด ค่า โม ดัล  เปลีWยน ประเภท แกน เปeน โม ดัล  และ กรอก ค่า 
โม ดัล ตาม ความต้องการ ของ กลไก ;

3. กําหนด สัดสว่น ของ แกน  402 ตาม อัตรา ทด ความเร็ว และ ระยะ ลีด ของ กลไก ทีW ใช้งาน ;

4. เมืWอ ทําตาม ขัZนตอน ข้างต้น เสร็จ  การ กําหนด ค่า  PLC ก็ เสร็จ สมบูรณ์ 
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

3. การ กําหนด ค่า พารามิเตอร์ เซอร์ โว 
(1) ตัด การทํางาน เซอร์ โว ไดรฟc ทีW ต้อง กําหนด ค่า โม ดัล  ตัZง พารามิเตอร์  Pn013.3 เปeน  1 (h.1XXX) เพืWอ 
เปลีWยนเปeน  "การใช้งาน โหมด หมุนรอบ ";

(2) ตัZง  Pn5A5\Pn5A7 เปeน ค่า โม ดัล ทีW ต้องการ  โดย คํานวณ ตาม สูตร ดังนีZ :

ค่า โม ดัล ทีW ต้องการ  (Pn5A5/Pn5A7)=

(3) เมืWอ กําหนด ค่า ข้างต้น เสร็จ  ให้ ปhดไฟ และ รี สตาร์ท ไดรฟc ;
(4) หลัง ไดรฟc รี บูต  ให้ รัน  Fn010 เพืWอ รีเซ็ต ค่า โม ดัล ;

(5) จากนัZน ปhดไฟ และ รี สตาร์ท ไดรฟc อีกครัZง  เพืWอ ให้การ กําหนด ค่า พารามิเตอร์ เซอร์ โว เสร็จ สมบูรณ์ 

7.1.2 ประเด็น ทีW ต้อง ทําความเข้าใจ 
1. พารามิเตอร ์เกยีร ์อิเล็กทรอนิกส ์ของ ไดรฟc มผีล ใน โหมด การสืWอสาร  Pn20E (ตัว เศษ เกยีร ์
อิเล็กทรอนิกส ์) และ  Pn210 (ตัว สว่น เกยีร ์อิเล็กทรอนิกส ์) ตัZง ได้ หลัง คํานวณ ตาม หน่วย ผูใ้ช้  และ 
มผีล หลัง จ่ายไฟ ใหม่ เท่านัZน ;
2. ภายใต้ การสืWอสาร  EtherCAT หน่วย ตําแหน่ง คือ หน่วย ผูใ้ช้  หน่วย ความเรว็ \ความเรง่ 
เลือก ได้ ตาม  Pn015.1 หน่วย แรง บดิ คือ  0.1% ของ แรง บดิ พิกัด ;

7.2 คําอธิบาย มอนิเตอร ์ Un

การ มอนิเตอร ์
หมายเลข เนืZอหา ทีW แสดง หน่วย ชนิด ข้อมูล 
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Un000 [r/min] int16

Un001 int32

Un003 int32

Un005 int32

Un007 int32

Un009 int32

Un00D Uint32

Un00F [deg] Uint16

Un010 -- Uint16

Un011 -- Uint16

Un015 [V] Uint16

Un016 [0.1KHz] int16

Un020 [%] int16

Un022 [r/min] int16

Un029 int32

Un02B int32

Un030 [%] Uint16

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ความเร็ว มอเตอร์ 

จํานวน พัลส์ ป[อน กลับ ของ 
มอเตอร์  (หนว่ย เอน โค้ด เดอร์ ) [1 พัลส์ เอน โค้ด เดอร์ ]

จํานวน พัลส์ อินพุต พัลส์ คําสัWง 
(ก่อน เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ )

[1 พัลส์ คําสัWง 
]

จํานวน พัลส์ ความคลาดเคลืWอน 
ตําแหนง่  (หนว่ย เอน โค้ด เดอร์ ) [1 พัลส์ เอน โค้ด เดอร์ ]

ตัว นับ พัลส์ ป[อน กลับ [1 หนว่ย คําสัWง ]

ตัว นับ ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ [1 หนว่ย คําสัWง ]

มุม การ หมุน  1 (แสดง 
เลขฐานสิบ  32 บิต ) [1 พัลส์ เอน โค้ด เดอร์ ]

มุม การ หมุน  2

มอนิเตอร์ สัญญาณ อินพุต 

มอนิเตอร์ สัญญาณ เอาต์พุต 

แรงดัน วงจร หลัก 

ความถีW พัลส์ คําสัWง 

คําสัWง แรง บิด ภายใน  (ค่า เทียบ กับ 
แรง บิด พิกัด )

คําสัWง ความเร็ว ภายใน 

ตําแหนง่ แอบ โซ ลูท  (หนว่ย เอน โค้ด เดอร์ ) [1 พัลส์ เอน โค้ด เดอร์ ]

ตําแหนง่ แอบ โซ ลูท  (หนว่ย 
ผู้ใช้ ) (ตรง กับ ข้อมูล ทีW ป[อน 
กลับ สู ่ระบบ )

[1 หนว่ย คําสัWง ]

อัตรา โหลด สะสม ของ มอเตอร์  (ให้ 
ค่า พิกัด ของ 
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Un031 [%] Uint16

Un032 [%] Uint16

Un033 [%] Uint16

Un035 [100ms] Uint32

Un05A -- Uint16

Un060 Uint32

Un062 [r/min] Uint16

Un063 [r/min] Uint16

Un064 [0.01N-M] Uint16

Un065 [0.1A] Uint16

Un080 Uint32

Un082 Uint16

Un084 int32

Un086 int32

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

โหลด สะสม เปeน  100%)

อัตรา โหลด ของ ไดรฟc  (ให้ พิกัด 
โหลด ไดรฟc เปeน  100%)

อัตรา โหลด รี เจน เนอ เร ที ฟ  (ให้ 
พิกัด โหลด รี เจน เนอ เร ที ฟ เปeน 
100%)

อัตรา โหลด  DB (ให้ พิกัด โหลด 
DB เปeน  100%)

เวลาทํางาน รวม 

หมายเลข อลาร์ม ปUจจุบัน 

ความ ละเอียด เอน โค้ด 
เดอร์ : เอน โค้ด เดอร์  17 บิต 
มี ความ ละเอียด  131072;
เอน โค้ด เดอร์  20 บิต มี ความ 
ละเอียด  1048576;
เอน โค้ด เดอร์  23 บิต มี ความ 
ละเอียด  8388608;

พัลส์ 

ความเร็ว พิกัด ของ มอเตอร์ 

ความเร็ว สูงสุด ของ มอเตอร์ 

แรง บิด พิกัด ของ มอเตอร์ 

กระแส พิกัด ของ มอเตอร์ 

ค่า ตําแหนง่ ภายใน รอบ ของ เอน โค้ด เดอร์ [1 พัลส์ เอน โค้ด เดอร์ ]

ค่า จํานวน รอบ ของ เอน โค้ด เดอร์ [1 รอบ ]

ตําแหนง่ แอบ โซ ลู ทมอ เตอร์  32
บิต ล่าง  (หนว่ย เอน โค้ด เดอร์ ) [1 พัลส์ เอน โค้ด เดอร์ ]

ตําแหนง่ แอบ โซ ลู ทมอ เตอร์  32 บิต 
บน  (หนว่ย เอน โค้ด เดอร์ ) [1 พัลส์ เอน โค้ด เดอร์ ]
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Un088 int32

Un08A int32

Un100 -- Uint16

Un101 % Uint16

Un105 [0.1ms] int32

Un107 int32

Un10A [0.1Hz] Uint16

Un31C -- Uint16

Un231 -- Uint16

Un232 -- Uint16

Un234 int32

Un236 0.1rpm int32

Un238 Int16

Un252 -- Uint16

Un254 int32

Un256 0.1rpm int32

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ตําแหนง่ แอบ โซ ลู ทมอ เตอร์  32
บิต ล่าง  (หนว่ย ผู้ใช้ ) [1 หนว่ย คําสัWง ]

ตําแหนง่ แอบ โซ ลู ทมอ เตอร์  32 บิต 
บน  (หนว่ย ผู้ใช้ ) [1 หนว่ย คําสัWง ]

มอนิเตอร์ เกน ทีW ใช้งาน  (เกน ทีW  1
= 1, เกน ทีW  2 = 2)

โมเมนต์ ความเฉืWอย  (เชิงกล )

เวลา เข้า ตําแหนง่ 

ค่า เกิน เป[า  (overshoot) ใน การ เข้า ตําแหนง่ [1 หนว่ย คําสัWง ]

ความถีW การ สัWนสะเทือน ตกค้าง 

โหมด ควบคุม ปUจจุบัน 

โหมด ควบคุม  (ออบเจ็กต์ 
ดิกชันนารี  6060h)

Controlword (ออบเจ็กต์ 
ดิกชันนารี  6040h)
ตําแหนง่ เป[าหมาย 
(ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี  607Ah) พัลส์  (หนว่ย ผู้ใช้ )

ความเร็ว เป[าหมาย  (ออบเจ็กต์ 
ดิกชันนารี  60FFh)

แรง บิด เป[าหมาย  (ออบเจ็กต์ 
ดิกชันนารี  6071h)

0.1% ของ แรง 
บิด พิกัด 

Statusword (ออบเจ็กต์ 
ดิกชันนารี  6041h)

ตําแหนง่ จริง ใน โหมด ไม ่หมุนรอบ 
(ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี  6064h) พัลส์  (หนว่ย ผู้ใช้ )

ความเร็ว จริง  (ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี 
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3D00h

BIT0=1
(0x0001)

BIT1=1
(0x0002)

BIT2=1
(0x0004)

BIT4=1
(0x0010)

606Ch)

Un258 Int16

Un25A int32

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

เซอร ์โว  EtherCAT ม ีพารามิเตอร ์มอนิเตอร ์มากกว่า เซอร ์โว แบบ พัลส ์ เพืWอให ้ค้นหา ปUญหา ได้ ง่าย 
ขึZน 

7.3 คําอธิบาย ออบเจ็กต์ ดิกชันนาร ีพิเศษ 
ฟUงก์ชัน พิเศษ บางอยา่ง ต้อง ใช้ ออบเจ็กต์ ดิกชันนาร ีพิเศษ บาง ตัว 

ออบเจ็กต์ 
ดิกชันนาร ี คําอธิบาย 

ล้า งอ ลาร์ม ทีW เกีWยวกับ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท และ ข้อมูล 
หลาย รอบ  เหมือน การทํางาน  Fn010 (รายละเอียด  Fn010
โปรด ดู คู่มือ การใช้งาน ซีรีส์ นีZ แบบ พัลส์ )

หมายเหตุ : ฟUงก์ชัน นีZ มีผล เฉพาะ เมืWอ เซอร์ โว เกิด อลาร์ม และ ใช้ เอน 
โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท 

ล้า งอ ลาร์ม ทีW เกีWยวกับ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท  ทํางาน เหมือน  Fn011
หมายเหตุ  ทําได้ เฉพาะ เมืWอ มี อลาร์ม ทีW เกีWยวกับ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ 
ลูท 
หมายเหตุ : ฟUงก์ชัน นีZ มีผล เฉพาะ เมืWอ เซอร์ โว เกิด อลาร์ม และ ใช้ เอน 
โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท 

ล้า งอ ลาร์ม  หมายเหตุ  ทําได้ เฉพาะ เมืWอ มี อลาร์ม เกิดขึZน 

ล้าง ข้อมูล มอนิเตอร์  Un001, Un003, Un007, Un027 ไม ่มีผลต่อ 
Un02B ตําแหนง่ ป[อน กลับ  และ ข้อมูล อืWน 

แรง บิด จริง  (ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี 
6077h)

0.1% ของ แรง 
บิด พิกัด 

ตําแหนง่ จริง ใน โหมด หมุนรอบ 
(ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี  6064h) พัลส์  (หนว่ย ผู้ใช้ )
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E.810

E.813

E.814

E.815

E.816

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

8. การ แก้ไขปUญหา และ การวินิจฉัย 

8.1 รายการ ข้อผดิพลาด การสืWอสาร  EtherCAT
ออบเจ็กต์  Emergency

อลารม์ 
หมายเลข ชืWอ อลารม์ เนืZอหา อลารม์ รเีซต็ อลารม์ 

การสืWอสาร 
EtherCAT
ขาดหาย 

การสืWอสาร  EtherCAT ถูก ตัด 
การ เชืWอมต่อ 

รีเซ็ต 
ข้อผิดพลาด ด้วย 
6040h

การ ซิง โค ร ไน ซ์ 
การสืWอสาร 
EtherCAT
ล้มเหลว 

การ ซิง โค ร ไน ซ์  EtherCAT
การสืWอสาร กับ คอมพิวเตอร์ โฮสต์ ล้มเหลว 

รีเซ็ต 
ข้อผิดพลาด ด้วย 
6040h

RxPDO การสืWอสาร 
EtherCAT
หมดเวลา 

ไดรฟc ไม ่ได้รับ  RxPDO ใดๆ  ภายใน รอบ 
การสืWอสาร  EtherCAT ทีWตัZง ไว้ 

รีเซ็ต 
ข้อผิดพลาด ด้วย 
6040h

คําสัWง ซิง โค ร ไน ซ์ 
การสืWอสาร 
EtherCAT
หมดเวลา 

ไม ่ได้รับ คําสัWง ตําแหนง่ เป[าหมาย ติดต่อกัน 
4 รอบ  EtherCAT กรณี สัญญาณรบกวน 
หน้า งาน สูง และ ไม ่สามารถ แก้ ด้วย 
ฮาร์ดแวร์ ได้ 

รีเซ็ต 
ข้อผิดพลาด ด้วย 
6040h

ตัZงค่า รอบ 
การสืWอสาร 
EtherCAT ผิดพลาด 

หาก ตัZง รอบ การสืWอสาร น้อยกว่า  125us
มากกว่า  1S หรือไม ่เปeน ผลคูณ ของ 
125us จะ เกิด อลาร์ม นีZ 

เวลา ตัZงค่า ใหม ่
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E.810

E.814

E.815

E.820

E.821

E.822

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

8.2 ข้อผดิพลาด การสืWอสาร  EtherCAT และ พารามิเตอร ์การ จัดการ ของ 
ไดรฟc 

8.2.1 เซอร ์โว ไดรฟc ซรีสี ์ XDQ1E

อลารม์ 
หมายเลข เนืZอหา อลารม์ พารามิเตอร ์

ใน สถานะ  OP เครือขา่ย ถูก ตัด การ 
เชืWอมต่อ ใน การสืWอสาร  EtherCAT Pn556.0 = 1 (คือ  Pn015 = h.1000 เพืWอ 

ปhดกัZน อลาร์ม นีZ )

ไม ่ได้รับ ข้อมูล หลาย รอบ 
การสืWอสาร 

Pn015.bit13=1 (คือ  Pn015=h.2000 เพืWอ 
ปhดกัZน อลาร์ม นีZ )

คําสัWง ซิง โค ร ไน ซ์ การสืWอสาร 
EtherCAT หมดเวลา Pn015.bit14=1 (คือ  Pn015=h.4000 เพืWอ 

ปhดกัZน อลาร์ม นีZ )

การ ซิง โค ร ไน ซ์ 
การสืWอสาร 
EtherCAT
ผิดพลาด  1

การ ซิง โค ร ไน ซ์ การสืWอสาร 
EtherCAT ผิดพลาด  1

รีเซ็ต การสืWอสาร 

การ ซิง โค ร ไน ซ์ 
การสืWอสาร 
EtherCAT
ผิดพลาด  2

การ ซิง โค ร ไน ซ์ การสืWอสาร 
EtherCAT ผิดพลาด  2

รีเซ็ต การสืWอสาร 

การ ซิง โค ร ไน ซ์ 
การสืWอสาร 
EtherCAT
ผิดพลาด  3

การ ซิง โค ร ไน ซ์ การสืWอสาร 
EtherCAT ผิดพลาด  3

รีเซ็ต การสืWอสาร 
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E.810

E.814

E.815

E.820

E.821

E.822

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

8.2.2 เซอร ์โว ไดรฟc ซรีสี ์ XDQ1EX

อลารม์ 
หมายเลข เนืZอหา อลารม์ พารามิเตอร ์ Pn556 (ค่า เริWมต้น  h.5553)

ใน สถานะ  OP เครือขา่ย ถูก ตัด การ 
เชืWอมต่อ ใน การสืWอสาร  EtherCAT

h.×××□: ระดับ อลาร์ม  E.810

0: ปhดกัZน อลาร์ม  E.810
1~F: ระดับ อลาร์ม  E.810 ค่า ยิWง สูง  เวลา ตัด สิ นอ 
ลาร์ม ยิWง นาน 

ไม ่ได้รับ ข้อมูล หลาย รอบ 
การสืWอสาร 

h.××□× : ระดับ อลาร์ม  E.814

0: ปhดกัZน อลาร์ม  E.814
1~F: ระดับ อลาร์ม  E.814 ค่า ยิWง สูง  เวลา ตัด สิ นอ 
ลาร์ม ยิWง นาน 

คําสัWง ซิง โค ร ไน ซ์ การสืWอสาร 
EtherCAT หมดเวลา 

h.×□×× : ระดับ อลาร์ม  E.815

0: ปhดกัZน อลาร์ม  E.815
1~F: ระดับ อลาร์ม  E.815 ค่า ยิWง สูง  เวลา ตัด สิ นอ 
ลาร์ม ยิWง นาน 

อลารม์ 
หมายเลข เนืZอหา อลารม์ พารามิเตอร ์ Pn015

การ ซิง โค ร ไน ซ์  EtherCAT
ผิดพลาด  1

h.×□×× : การปhดกัZน อลาร์ม  E.82X

0: ไม ่ปhดกัZน อลาร์ม  E.820/E.821/E.822;
1: ปhดกัZน อลาร์ม  E.820/E.821/E.822;

การ ซิง โค ร ไน ซ์  EtherCAT
ผิดพลาด  2

การ ซิง โค ร ไน ซ์  EtherCAT
ผิดพลาด  3



147

E.020

E.021

E.024

E.02A

E.02B

E.02C

E.02D

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

8.3 ราย กา รอ ลารม์ ของ ไดรฟc 

ราย กา รอ ลารม์ แสดง ชืWอ อลารม์  เนืZอหา อลารม์  และ สามารถ รเีซต็ อลารม์ ได้ หรอืไม่  เปeนต้น 
เรยีง ตาม หมายเลข อลารม์  รเีซต็ อลารม์ ได้ หรอืไม่ 

ได้ : ยกเลิก อลาร์ม ได้ ด้วย การ รีเซ็ต อลาร์ม  แต่ จะ ยกเลิก ไม ่ได้ หาก สาเหตุ ขอ งอ ลาร์ม ยัง คงอยู ่ ไม ่
ได้ : ไม ่สามารถ ยกเลิก อลาร์ม ได้ 

อลารม์ 
หมายเลข ชืWอ อลารม์ เนืZอหา อลารม์ อลารม์ 

รเีซต็ 

ความผิดปกติ 
ของ พารามิเตอร์ 
และ เช็ค ซัม 

ข้อมูล พารามิเตอร์ ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc ผิดปกติ ไม ่ได้ 

ระบบ 
ความผิดปกติ ของ 
พารามิเตอร์ และ 
การ สอบเทียบ 

ข้อมูล พารามิเตอร์ ภายใน ของ ชุด เซอร์ โว ผิดปกติ ไม ่ได้ 

ค่า 
พารามิเตอร์ 
ผิดปกติ 

พารามิเตอร์ เซอร์ โว ไดรฟc อยู ่นอก ชว่ง ค่า ไม ่ได้ 

อลาร์ม ระบบ 
เกิด ความผิดปกติ ใน โปรแกรม ภายใน ของ ชุด เซอร์ โว 

การสืWอสาร  I2C ผิดปกติ 
ไม ่ได้ 

อลาร์ม ระบบ เกิด ความผิดปกติ ใน โปรแกรม ภายใน ของ ชุด เซอร์ โว ไม ่ได้ 

อ่าน  XML ผิดพลาด ไฟล์  XML ทีW จัดเก็บ ใน ไดรฟc ผิดพลาด ไม ่ได้ 

อลาร์ม ระบบ เกิด ความผิดปกติ ใน โปรแกรม ภายใน ของ ชุด เซอร์ โว ไม ่ได้ 



148

E.030

E.032

E.03F

E.040

E.042

E.060

E.070

E.072

E.100

E.101

E.120

E.121

E.130

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ จับคู่ 
ผิดพลาด 

อยู ่นอก ชว่ง พิกัด กําลัง มอเตอร์ ทีW จับคู่ ได้  (พิกัด กําลัง ไม ่
ตรงกัน ) ได้ 

มอเตอร์ และ ไดรฟc 
จับคู่ ผิดพลาด ประเภท แรงดัน ของ มอเตอร์ และ ไดรฟc ไม ่ตรงกัน  เปeนต้น ได้ 

ไม ่รองรับ 
ผลิตภัณฑ์ เชืWอมต่อ ผลิตภัณฑ์ ทีW ไม ่รองรับ ไม ่ได้ 

การ ตัZงค่า 
พารามิเตอร์ 
ผิดปกติ 

อยู ่นอก ชว่ง การ ตัZงค่า ไม ่ได้ 

การ ผสม พารามิเตอร์ 
ผิดพลาด การ ผสม พารามิเตอร์ ผิดพลาด ไม ่ได้ 

การตรวจจับ วงจร 
หลัก ล้มเหลว 

ข้อมูล การตรวจจับ ต่างๆ  ของ วงจร หลัก ผิดปกติ 

กระแส 
การตรวจจับ ผิดพลาด  1 ลูป ตรวจจับ กระแส ผิดพลาด ไม ่ได้ 

กระแส 
การตรวจจับ ผิดพลาด  2 ลูป ตรวจจับ กระแส ผิดพลาด ไม ่ได้ 

ตรวจ พบ 
กระแส เกิน ทรานซิสเตอร์ กําลัง กระแส เกิน  หรือ ฮี ตซิงก์ ร้อน เกิน ไม ่ได้ 

มอเตอร์ 
กระแส เกิน มี กระแส ไหล ใน มอเตอร์ มากเกินไป ไม ่ได้ 

มอเตอร์ โอเวอร์ 
โหลด  (โอเวอร์ 
โหลด ชัWวขณะ )

มอเตอร์ ทํางาน หลาย วินาที ถึง หลาย สิบ วินาที ด้วย แรง 
บิด ทีW เกิน ค่า พิกัด อยา่ง มาก ได้ 

ไดรฟc โอเวอร์ 
โหลด  (โอเวอร์ 
โหลด ชัWวขณะ )

ไดรฟc ทํางาน หลาย วินาที ถึง หลาย สิบ วินาที ด้วย แรง บิด 
ทีW เกิน ค่า พิกัด อยา่ง มาก ได้ 

มอเตอร์ โอเวอร์ 
โหลด  (โอเวอร์ 
โหลด ต่อเนืWอง )

มอเตอร์ ทํางานต่อ เนืWองด้วย แรง บิด ทีW เกิน ค่า พิกัด ได้ 
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

ไดรฟc โอเวอร์ 
โหลด  (โอเวอร์ 
โหลด ต่อเนืWอง )

ไดรฟc ทํางานต่อ เนืWองด้วย แรง บิด ทีW เกิน ค่า พิกัด ได้ 

อลาร์ม การชน โหลด มอเตอร์ เกิน ค่า ทีWตัZง ไว้ ขณะ เปhด การป[องกัน 
การชน ได้ 

DB โอเวอร์ โหลด 
พลัง งานการ หมุน หรือ การทํางาน เกินพิกัด ของ ตัว 
ต้านทาน  DB เนืWองจาก การทํางาน ของ  DB (ไดนามิก เบรก ) ได้ 

ตัว ต้านทาน 
จํากัด กระแส พุง่ 
เข้า โอเวอร์ โหลด 

เปhด แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก บอ่ย เกินไป ไม ่ได้ 

อลาร์ม แหล่ง 
จ่ายไฟ วงจร หลัก แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก เกิด  ON→OFF→ON และ 

Pn00D.0!=0 ได้ 

ฮี ตซิงก์ ร้อน 
เกิน ฮี ตซิงก์ ของ ไดรฟc ร้อน เกินไป ได้ 

อลาร์ม คําสัWง เซอร์ 
โว  ON ไม ่ถูกต้อง 

หลังจาก ใช้ ฟUงก์ชัน เสริม จ่ายไฟ ให้ มอเตอร์  มี สัญญาณ 
เซอร์ โว ออน  (S-ON) เข้า มาจาก อุปกรณ์ ระดับ บน  หรือ 

อลาร์ม นีZ เกิดขึZน เมืWอ การ เปhด ใช้งาน ผา่น  IO และ 
การ เปhด ใช้งาน ผา่น  Controlword ทาง การสืWอสาร มีผล พร้อมกัน 

ได้ 

รี เจน เนอ เร 
ที ฟ ผิดปกติ วงจร รี เจน เนอ เร ที ฟ ล้มเหลว ไม ่ได้ 

รี เจน เนอ เร ชัน 
โอเวอร์ โหลด เกิด รี เจน เนอ เร ที ฟ โอเวอร์ โหลด ได้ 

อลาร์ม โอเวอร์ แทร เวล เซอร์ โว ตรวจ พบ โอเวอร์ แทร เวล และ แจ้ งอ ลาร์ม เมืWอ 
Pn00D.3 = 2 ได้ 

แรงดัน เกิน แรงดัน  DC วงจร หลัก สูง ผิดปกติ ได้ 
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

แรงดัน ตpา แรงดัน  DC วงจร หลัก ไม ่เพียงพอ ได้ 

การสืWอสาร เอน 
โค้ด เดอร์ 
ล้มเหลว 

การสืWอสาร ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ สืWอสาร ล้มเหลว ไม ่ได้ 

การสืWอสาร เอน 
โค้ด เดอร์ ผิดพลาด 
หลายครัZง 

การสืWอสาร เอน โค้ด เดอร์ ผิดพลาด หลายครัZง ไม ่ได้ 

การ ตรวจสอบ 
การสืWอสาร เอน 
โค้ด เดอร์ 
ผิดปกติ 

การ ตรวจสอบ ข้อมูล การสืWอสาร ของ เอน โค้ด 
เดอร์ แบบ สืWอสาร ผิดปกติ ได้ 

เฟรม การสืWอสาร 
เอน โค้ด เดอร์ 
ผิดพลาด  1

เฟรม การสืWอสาร ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ สืWอสาร ผิดพลาด 
(ฝUW ง ไดรฟc ) ได้ 

เฟรม การสืWอสาร 
เอน โค้ด เดอร์ 
ผิดพลาด  2

เฟรม การสืWอสาร ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ สืWอสาร ผิดพลาด 
(ฝUW ง เอน โค้ด เดอร์ ) ได้ 

เฟรม การสืWอสาร 
เอน โค้ด เดอร์ 
ผิดพลาด  3

ข้อมูล การสืWอสาร ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ สืWอสาร 
ผิดพลาด ได้ 

อลาร์ม เอน 
โค้ด เดอร์ และ 
การ สอบเทียบ 

ผล การ ตรวจสอบ ผลรวม หนว่ยความจํา ของ เอน โค้ด 
เดอร์ แบบ สืWอสาร ผิดปกติ ได้ 

พารามิเตอร์ 
เอน โค้ด 
เดอร์ ผิดปกติ 

พารามิเตอร์ ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ สืWอสาร ผิดปกติ ได้ 

การ นับ ของ เอน โค้ด 
เดอร์ ผิดพลาด  1 การ นับ ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ สืWอสาร ผิดพลาด  1 ได้ 

เอน โค้ด เดอร์ แบบ 
หลาย รอบ ผิดพลาด เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย รอบ ชนิด สืWอสาร ผิดพลาด ได้ 
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

เอน โค้ด เดอร์ 
ความเร็ว เกิน เอน โค้ด เดอร์ หลาย รอบ แบบ สืWอสาร ความเร็ว เกิน ได้ 

การ นับ ของ เอน โค้ด 
เดอร์ ผิดพลาด  2 การ นับ ของ เอน โค้ด เดอร์ หลาย รอบ แบบ สืWอสาร 

ผิดพลาด ได้ 

การ นับ ของ เอน 
โค้ด เดอร์ ล้น 

การ นับ ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย รอบ ชนิด 
สืWอสาร ล้น ได้ 

ข้อมูล หลาย รอบ 
ของ เอน โค้ด 
เดอร์ ผิดพลาด 

ข้อมูล หลาย รอบ ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย รอบ ชนิด 
สืWอสาร ผิดพลาด ได้ 

อลาร์ม แบตเตอรีW 
เอน โค้ด เดอร์ 

อลาร์ม แรงดัน แบตเตอรีW ตpา ของ เอน โค้ด เดอร์ หลาย 
รอบ แบบ สืWอสาร ได้ 

อลาร์ม 
ความคลาดเคลืWอน 
ตําแหนง่ เกิน ใน สถานะ เซอร์ โว ออน  ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ เกิน ค่า 

อลาร์ม ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ เกิน  (Pn530) ได้ 

อลาร์ม ค่า 
เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ เกิน 
ขณะ เซอร์ โว  ON

อลาร์ม ทีW แสดง เมืWอ พัลส์ ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ 
เกิน ค่า ตัZง  Pn532 ขณะ เซอร์ โว ออฟ  และ พยายาม 
เซอร์ โว ออน ใน สถานะ นีZ 

ได้ 

อลาร์ม 
ความคลาดเคลืWอน 
ตําแหนง่ 

เกิน เนืWองจาก การ 
จํากัด ความเร็ว 

เมืWอ เซอร์ โว ออน  จะ จํากัด ความเร็ว ด้วย ค่า จํากัด 
ความเร็ว  (Pn538) และ เมืWอ มี พัลส์ คําสัWง เข้ามา ใน 
สถานะ นีZ  ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ เกิน ค่า ตัZง 
อลาร์ม ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ เกิน  (Pn530)

ได้ 

อลาร์ม การ ติดขัด โหลด มอเตอร์ เกิน ค่า ทีWตัZง ไว้ ขณะ เปhด การป[องกัน การ ติดขัด ได้ 

หลุด การควบคุม ตรวจ พบ เซอร์ โว มอเตอร์ หลุด การควบคุม  (runaway) ได้ 

ความเร็ว เกิน ความเร็ว มอเตอร์ เกิน ความเร็ว สูงสุด ได้ 

อลาร์ม การ สัWนสะเทือน ตรวจ พบ การ สัWนสะเทือน ผิดปกติ ของ ความเร็ว มอเตอร์ ได้ 
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คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

อลาร์ม การ 
ปรับ จูน 
อัตโนมัติ 

ตรวจ พบ การ สัWนสะเทือน ระหว่าง การ ปรับ จูน อัตโนมัติ ได้ 

การสืWอสาร 
EtherCAT
ขาดหาย 

การสืWอสาร  EtherCAT ถูก ตัด การ เชืWอมต่อ  ปhดกัZน 
อลาร์ม นีZ ได้ ด้วย พารามิเตอร์  Pn556.0= 0 คือ ตัZง 
Pn556 เปeน  0xXXX0

Pn556.0 คือ ระดับ การ ตัด สิ นอ ลาร์ม  E.810

ได้ 

การ ซิง โค ร ไน ซ์ 
การสืWอสาร 
EtherCAT
ล้มเหลว 

การ ซิง โค ร ไน ซ์ การสืWอสาร  EtherCAT กับ คอมพิวเตอร์ 
โฮสต์ ล้มเหลว ได้ 

RxPDO การสืWอสาร 
EtherCAT
หมดเวลา 

ไดรฟc ไม ่ได้รับ  RxPDO ใดๆ  ภายใน รอบ การสืWอสาร 
EtherCAT ทีWตัZง ไว้ 
ปhดกัZน อลาร์ม นีZ ได้ ด้วย พารามิเตอร์  Pn556.1= 0 คือ ตัZง 
Pn556 เปeน  0xXX0X Pn556.1 คือ ระดับ การ ตัด สิ นอ 
ลาร์ม  E.814

ได้ 

คําสัWง ซิง โค ร ไน 
ซ์ การสืWอสาร 
EtherCAT
หมดเวลา 

ไม ่ได้รับ คําสัWง ตําแหนง่ เป[าหมาย ติดต่อกัน  4 รอบ 
EtherCAT กรณี สัญญาณรบกวน หน้า งาน สูง และ ไม ่สามารถ 
แก้ ด้วย ฮาร์ดแวร์ ได้ 
ปhดกัZน อลาร์ม นีZ ได้ ด้วย พารามิเตอร์  Pn556.2= 0 คือ ตัZง 
Pn556 เปeน  0xX0XX Pn556.2 คือ ระดับ การ ตัด สิ นอ 
ลาร์ม  E.815

ไม ่ได้ 

ตัZงค่า รอบ 
การสืWอสาร 
EtherCAT
ผิดพลาด 

หาก ตัZง รอบ การสืWอสาร น้อยกว่า  125us มากกว่า  1S
หรือไม ่เปeน ผลคูณ ของ  125us จะ เกิด อลาร์ม นีZ ไม ่ได้ 

การ ซิง โค ร ไน ซ์ 
การสืWอสาร 
EtherCAT
ผิดพลาด  1

การ ซิง โค ร ไน ซ์ การสืWอสาร  EtherCAT ผิดพลาด  1
ปhดกัZน อลาร์ม นีZ ได้ ด้วย พารามิเตอร์ 
Pn015.bit8=1 คือ ตัZง  Pn015 เปeน  0x0100 เพืWอ ปhดกัZน 
อลาร์ม นีZ 

ได้ 



153

E.821

E.822

E.F01

E.F02

E.F03

E.F04

E.F10

A.900

A.901

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

การ ซิง โค ร ไน ซ์ 
การสืWอสาร 
EtherCAT
ผิดพลาด  2

การ ซิง โค ร ไน ซ์ การสืWอสาร  EtherCAT ผิดพลาด  2
ปhดกัZน อลาร์ม นีZ ได้ ด้วย พารามิเตอร์ 
Pn015.bit8=1 คือ ตัZง  Pn015 เปeน  0x0100 เพืWอ ปhดกัZน 
อลาร์ม นีZ 

ได้ 

การ ซิง โค ร ไน ซ์ 
การสืWอสาร 
EtherCAT
ผิดพลาด  3

การ ซิง โค ร ไน ซ์ การสืWอสาร  EtherCAT ผิดพลาด  3
ปhดกัZน อลาร์ม นีZ ได้ ด้วย พารามิเตอร์ 
Pn015.bit8=1 คือ ตัZง  Pn015 เปeน  0x0100 เพืWอ ปhดกัZน 
อลาร์ม นีZ 

ได้ 

อลาร์ม ระบบ  1 เกิด ความผิดปกติ ใน โปรแกรม ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
1 ไม ่ได้ 

อลาร์ม ระบบ  2 เกิด ความผิดปกติ ใน โปรแกรม ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc  2 ไม ่ได้ 

อลาร์ม ระบบ  3 เกิด ความผิดปกติ ใน โปรแกรม ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc  3 ไม ่ได้ 

อลาร์ม ระบบ  4 เกิด ความผิดปกติ ใน โปรแกรม ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc  4 ไม ่ได้ 

เบิร์น เวอร์ชัน 
โปรแกรม ผิดพลาด เบิร์น ซอฟต์แวร์ ทีW ไม ่ใช ่ของ ไดรฟc นีZ ไม ่ได้ 

8.4 รายการ คําเตือน ของ ไดรฟc 

คําเตือน 
สญัลักษณ์ 

ชืWอ 
คําเตือน เนืZอหา คําเตือน 

ความคลาดเคลืWอน 
ตําแหนง่ เกิน ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ สะสม เกิน ค่า ทีWตัZง ใน  Pn530

ความคลาดเคลืWอน 
ตําแหนง่ เกิน ขณะ 
เซอร์ โว ออน ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ สะสม ขณะ เซอร์ โว ออน เกิน ค่า ทีWตัZง ใน 

Pn532
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A.910

A.911

A.91A

A.920

A.921

A.930

A.941

A.970

A.9A0

A.9FF

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

มอเตอร์ โอเวอร์ โหลด แสดง คําเตือน ก่อน ถึง อลาร์ม มอเตอร์ โอเวอร์ โหลด  (E.120 หรือ 
E.130) หาก ยัง ทํางานต่อ  อาจ เกิด อลาร์ม 

ไดรฟc โอเวอร์ โหลด แสดง คําเตือน ก่อน ถึง อลาร์ม ไดรฟc โอเวอร์ โหลด  (E.120 หรือ  E.130) หาก 
ยัง ทํางานต่อ  อาจ เกิด อลาร์ม 

การ สัWนสะเทือน 
ตรวจ พบ การ สัWนสะเทือน ผิดปกติ ระหว่าง มอเตอร์ ทํางาน  ใช้ ค่า 
ตรวจจับ เดียว กับ  E.636 และ ใช้ สวิตช์ ตรวจจับ การ สัWนสะเทือน 
(Pn320) ตัZง ให้ เปeน อลาร์ม หรือ คําเตือน 

รี เจน เนอ เร ที ฟ 
โอเวอร์ โหลด 

แสดง คําเตือน ก่อน จะ ถึง อลาร์ม รี เจน เนอ เร ที ฟ โอเวอร์ โหลด  (E.120) หาก 
ยัง ทํางานต่อ  อาจ เกิด อลาร์ม 

DB โอเวอร์ โหลด 
แสดง คําเตือน ก่อน จะ ถึง อลาร์ม  DB โอเวอร์ โหลด  (E.150)

หาก ยัง ทํางานต่อ  อาจ เกิด อลาร์ม 

แบตเตอรีW เอน โค้ด 
เดอร์ แบบ แอบ โซ 
ลูท ผิดปกติ 

คําเตือน แจ้ง ว่า แรงดัน แบตเตอรีW ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท 
ตpา เกินไป 

การ เปลีWยน 
พารามิเตอร์ 
ทีW ต้อง จ่ายไฟ 
ใหม ่

มี การ เปลีWยน พารามิเตอร์ ทีW ต้อง จ่ายไฟ ใหม ่

แรงดัน ตpา แสดง คําเตือน ก่อน จะ ถึง อลาร์ม แรงดัน ตpา  (E.410) หาก ยัง ทํางานต่อ  อาจ 
เกิด อลาร์ม 

การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ 
(โอเวอร์ แทร เวล ) ตรวจ พบ โอเวอร์ แทร เวล ขณะ เซอร์ โว ออน 

คําเตือน การ รีเซ็ต รีเซ็ต เนืWองจาก วอตช์ ด็อก  แหล่ง จ่ายไฟ  ฯลฯ 

8.5 รายการ ข้อความ ข้อผดิพลาด  SDO

รหสั ยกเลิก  (Abort
Code) คําอธิบาย 
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05040001h

06010002h

06020000h

06040041h

06040042h

06060000h

06070010h

06090011h

06090030h

08000000h

08000020h

08000021h

08000022h

คู่มือ ทางเทคนิค เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1X -EtherCAT

คําสัWง เซอร์ โว ไม ่ถูกต้อง หรือไม ่มี อยู ่

พยายาม เขียน ออบเจ็กต์ แบบ อ่าน อยา่ง เดียว 

ไม ่มี ออบเจ็กต์ ใน ออบเจ็กต์ ดิกชันนารี 

ไม ่สามารถ แมป ออบเจ็กต์ ไป ยัง  PDO ได้ 

จํานวน และ ความ ยาว ของ ออบเจ็กต์ ทีW แมป เกิน ความ ยาว  PDO

เข้าถึง ล้มเหลว เนืWองจาก ฮาร์ดแวร์ ผิดพลาด  (บันทึก หรือ กู้ คืน ผิดพลาด )

ชนิด ข้อมูล ไม ่ตรงกัน  ความ ยาว พารามิเตอร์ ไม ่ตรงกัน 

ไม ่มี ซับ อินเด็กซ์ นีZ 

ค่า พารามิเตอร์ อยู ่นอก ชว่ง  (การเขียน )

ข้อผิดพลาด ทัWวไป 

ไม ่สามารถ ถ่ายโอน หรือ บันทึก ข้อมูล ลง ใน แอปพลิเคชัน ได้ 

ไม ่สามารถ ถ่ายโอน ข้อมูล เนืWองจาก ข้อจํากัด  (บันทึก หรือ กู้ คืน ใน สถานะ ไม ่ถูกต้อง ) หรือไม ่
สามารถ บันทึก ข้อมูล ลง ใน แอปพลิเคชัน ได้ 

ออบเจ็กต์ กําลัง ถูก ใช้งาน 
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