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EtherCAT基础知识 

EtherCAT定义 
    EtherCAT,是Ethernet for Control automation Technology的简称；是倍福开发的实时以太网网通讯，由 
ETG组织进行管理；一般从站由专门芯片实现，主站可由芯片也可由电脑实现； 

 
CANopen over EtherCAT 
    EtherCAT本身是一个偏硬件的协议标准，需要配合上层应用层协议使用；比如FOE（file over 

EtherCAT），SOE(Sercos  over EtherCAT),EOE；DA200 EtherCAT伺服只支持COE; 
 

  CANopen协议规约 
     CANopen在不同行业(领域)定义了不同规约；在我们电机控制领域使用到的是基础协议CIA301和运
动控制协议CIA402； 
     此外EtherCAT在402协议的基础上还进行了补充，加入了比如Touch Probe等参数，后面会做介绍； 

注:DA200 EtherCAT伺服只支持COE; 



EtherCAT基础知识 

 EtherCAT特点 
 实时性 
 传输速率: 2 x 100 Mbaud （全双工） 
 循环时间: (注意区分循环时间和同步周期) 
      256 开关量 I/O ：11 µs 
      100  伺服轴 (每个 8 Byte IN+OUT)  ：100 µs = 0.1 ms 
 从站数据的读取和插入完全是由硬件芯片实现，速度极快； 
 有DC分布时钟，可以实现多轴的同步； 

 
 接线灵活 
 理论上一个网络里支持65535个节点； 
 每个轴单独供电，不存在信号衰减问题，长度没有限制； 
 支持直线、星形、树形以及回环连接； 
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EtherCAT基础知识 

COE参考模型 
 EtherCAT（CoE）网络参考模

型包括两部分：数据链路层和
应用层。数据链路层主要负责 
EtherCAT 通信协议，应用层
嵌入了 CANopen drive Profile
（DS402）通信规约。CoE 中
的对象字典包括了参数、应用
数据以及PDO 映射配置信息。 

 图中的SDO和PDO对象和
CANopen 402类似；EtherCAT
的PDO都是周期性的； 

 

DA200应用程序

EtherCAT从站

状态机

对象字典

SDO PDO映射

寄存器 邮箱 PDO过程数据

FMMU0

同步管理器0

FMMU0

同步管理器2

EtherCAT物理路层

EtherCAT数据链路层

CANopen over EtherCAT

FMMU1

同步管理器1 同步管理器3



EtherCAT基础知识 
从站状态机及各种对象的关系 
全部功能需要在节点进入op(操作态)才能使用； 
上位系统会使用NMT对象进行操作； 

 

注:PLC正常工作后会让伺服进入op状态，后面才能通过pdo进行运动控制；op状态对应伺服R0.28是18； 
如果R0.28不是18，需要检查伺服参数设置、接线以及PLC设置等； 

状态 描述 

初始化 禁止PDO和邮箱数据 

初始化-预操作 启动邮箱主站并请求状态跳转 

预操作 允许邮箱数据 

预操作-安全操作态 主站请求状态跳转 

安全操作态 允许邮箱数据和输入PDO 

安全态操作态-操作态 主站请求状态跳转 

操作态 允许PDO，邮箱通讯 

初始化
上电

预操作态

安全操作作态

操作态
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EtherCAT基础知识 
DC分布时钟 
 分布时钟（Distributed Clock）可以使所有 EtherCAT 设备使用相同的系统时间，从而控制各设备任

务的同步执行。EtherCAT 网络中以主站连接的第一个具有分布时钟功能的从站的时钟作为整个网
络的参考时钟，其余从站和主站都以参考时钟为基准来进行同步。 

 DA200 EtherCAT 伺服支持DC和FreeRun，XML中默认DC模式；也可以修改同步控制寄存器
（ESC0x980、0x981）来进行配置。伺服参数P4.08也需要做对应修改； 
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EtherCAT基础知识 

PDO过程参数映射 
 PDO过程对象数据分为RPDO和TPDO各两类(RPDO位为上位给伺服指令；TPD为伺服反馈) 
 PDO传输的参数可配置，一般可以在上位系统中配置；(默认会有一套映射参数); 
 如果部分上位不支持动态配置PDO映射，则使用默认的xml中的PDO或更新需要的xml文件； 
 以解析一包PDO数据为例，从收到数据包到解析到对应参数里，示意图如下： 
 

PDO映射配置

参数A地址

及长度

参数B地址

及长度

参数C地址

及长度 参数A

参数B

参数C

PDO数据包

参数A数值 参数C数值参数B数值

根据映射配置查找参数位置
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EtherCAT基础知识 

XML文件(ESI文件) 
 XML配置文件类似于CANopen的EDS文件，其包括支持的参数，从站的设备类型、设备ID、支持

的通讯规格等信息； 
 XML文件需要通过倍福Twincat来更新； 
 主站和从站的XML必须匹配才能正常运行或者使用全部功能； 
 绝大多数主站需要导入XML文件，部分主站可以使用在线读取的XML信息； 
 伺服的XML如下图： 



伺服EtherCAT硬件相关 

CN3端子定义 
 RJ45端子采用标准的网线定义，定义如下图： 
 
 

引脚号 信号名称 简称 信号方向 

1 发送数据+ TD+ 输出 

2 发送数据- TD- 输出 

3 接收数据+ RD+ 输入 

4 - NC* - 

5 - NC - 

6 接收数据- RD- 输入 

7 - NC - 

8 - NC - 

外壳 保护用接地 FG - 

CHARGE

MODE
SET

L3

L1C

L2C

L2

L1

C
N
4

C
N
3

C
N
1

C
N
2

B2

B3

U

V

W

CHARGE灯

主回路电源

控制回路电源

电机

接地

再生电阻

操作面板

LED显示

CN3接口:CAN/485通讯 

CN1接口:I/O控制

CN2接口:编码器

CN5接口:第二编码器及STO
S1开关:STO选择

CN4接口:上位机

-

+



伺服EtherCAT硬件相关 

伺服及电机接线要求 
 为了减少干扰，必须确保每台伺服的电源地及电机的地线都接到大地；伺服电源线和动力线需要确

保和EtherCAT通讯网线分开走； 
 

 其他抗干扰措施 
 电机UVW线（不包括地线）加磁环； 

 

 网线要求 
 网线建议使用五类线或者更高标准的线； 
需要按照标准成对双绞且接有屏蔽层； 

 



伺服EtherCAT硬件相关 

 CN1端子定义 
 DA200 EtherCAT的DB44端子定义和标准板不同，开关量只有6路输入，4路输出(差分)； 
 中功率段（7.5kW~22kW）CN1 端子(DB44)的引脚定义如下（红色字体为与标准型不同之处），

小功率段（0.1kW~5.5kW）EtherCAT 机型的 CN1 端子引脚 1 为保留，其它同中功率的一致。 
 具体定义及接线方式参见EtherCAT技术手册； 

CN1插头引脚排列

CN1插头信号排列

44 43 42 41 40 39 38 37 36 35 34 33 32 31

30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17

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

16

1

OA+ OA- OB- OB+ 24V DI4 - DI2 OCA GND DI5 - - -

OCB - OZ+ OZ- OCZ AO2 - - DI7 AO1 AD2 GND DI3 DI6

DO4- DO2+ DO2- COM-DO4+ DO3- DO3+ GND AD3 GND GND DO1- DO1+COM+

DI1

AD1



伺服EtherCAT硬件相关 

EtherCAT伺服接线及拓扑结构 
 DA200伺服的EtherCAT网口有两个，必须上进下出，否则会出现通讯故障： 
 EtherCAT伺服的拓扑比较灵活，星型、线型、环形等都支持； 
 DA200伺服在使能状态下会检测上网口的连接状态，如果检测到断线会报警； 
 一般接成线型，主站如果有两个网口可以接成环形，这样通讯环路可以有冗余； 

EtherCAT主站



伺服相关参数 

基本 参数 
 
 
 

功能码 参数名 设置值 解释 

P0.03 控制模式 EtherCAT模式(8) 使用EtherCAT时必须设置8； 

P4.00 EtherCAT 通讯节点 根据需要配置 目前配合欧姆龙NJ时可以设置节点；其他
不需要； 

P4.08 EtherCAT同步类型 根据需要配置 FreeRun伺服各自运行；DC伺服同步运行； 
FreeRun模式对通讯条件较低，部分在DC
模式下会报的警在该模式下不会检测； 

P4.08 EtherCAT故障检测时
间 

一般不需配置 

P4.07 EtherCAT同步周期 根据上位配置 一般根据上位机的指令间隔配置； 

P0.34 位置指令FIR滤波 根据需要配置 一般配置成上位的指令间隔，或者稍大 

P0.22 电机一圈脉冲数 根据需要配置 默认10000；建议配置成编码器分辨率；上
位相关配置需要和伺服该参数保持一致； 
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伺服相关参数 

基本 参数 
 
 
 

功能码 参数名 设置值 解释 

P4.25 EtherCAT 控制单位类型 根据需要配
置 

默认厂家单位(0);速度单位为rpm；加速度单
位为ms；CIA402 Unit（1），速度单位和加
速度单位分别为PUU/s和PUU/s²;CIA 
ormon(2),匹配欧姆龙NJ部分要求； 

P4.26 EtherCAT PDO 偏移 一般不需配
置 

设置从接收到 DC 信号到处理 PDO 的时间； 

P4.27 EtherCAT 位置插补模式
补偿数 

一般不需配
置 

当位置插值模式位置有丢失情况，按照设置
次数预测丢失的位置指令； 

P4.28 EtherCAT 开关量输出控
制使能 

根据需要配
置 

需要控制开关量输出的需要使能该参数，且
通过SDO或者PDO修改0x60FD； 

R0.27 EtherCAT时钟校正状态 监控参数 在DC模式下该参数会变成已同步； 

R0.28 CANopen状态机 监控参数 正常通讯状态该参数应该为18； 
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伺服相关参数 
高级 参数 
 
  通过伺服调试软件ServoPlorer-菜单栏-工具-EtherCAT工具界面; 
 当伺服无法运行时，可以通过该界面判断上位是否设置了正反向扭矩限制； 
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匹配过的PLC及问题 

PLC厂家 匹配结
果 

特殊问题 

INVT 数显控一体机 正常 

INVT智能运动控制器 正常 

倍福PLC及工控机 正常 

欧姆龙NJ 正常 

宝元数控系统 正常 

翠欧运动控制器 正常 

ACS运动控制器 正常 

固高运动控制器 正常 

德保数控系统 正常 需要使用最新版程序 

匹配过的常用PLC及问题如下表，其他版本的PLC可能未能完全统计，基本也问题不大； 
 
 



运动控制(CIA402) 

 0x6060控制模式 
DA200 EtherCAT伺服支持以下模式； 
 模式1 – 位置轮廓模式(点位模式) 
 模式3/9  -   速度模式 
 模式10  -   转矩模式 
 模式6  -    回零模式 
 模式8  -    位置插值模式 

 
注：两种控制模式的区别 
 伺服参数P0.03控制模式和0x6060控制模式(402协议中的控制模式)是两个参数； 
 对于EtherCAT伺服，需要和上位通讯时，P0.03控制模式固定设置为EtherCAT模式(8); 
伺服运行的实际环路由0x6060参数决定，见上文； 
 伺服实际运行的环路可以通过观测伺服参数R0.32当前模式和R2.49内部运行环路得到； 
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运动控制(CIA402) 

 0x6040控制字 
控制字是16位数；其实按照位定义的，具体定义如下： 

未使用 暂停
故障

复位

相对/

绝对

立刻/下

次生效
新命令

伺服

运行

快速

停机

接通主

回路

伺服准

备好

        
Bit0Bit1Bit2Bit3Bit4Bit5Bit6Bit7Bit8Bit15-bit9

 其中bit5、bit6只有在控制模式为1的情况下才有意义； 
 Bit2用来快速停机，停机模式下会转换为速度模式零速钳位； 
 Bit5用来暂停运动，需要配合停参数0x605D参数使用； 
 Bit4新命令，它的上升沿触发伺服运动，在模式1，模式6下生效； 
 Bit7故障清除，只能清除部分可恢复的故障，并且故障条件已经清除的场合； 
 各个位的使用会在后面介绍运动控制部分介绍； 

注：控制字不能单独字节使用，需要各个字节配合使用才有作用；具体见后介绍； 
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运动控制(CIA402) 

 0x6041状态字 
状态字为16位数；按位定义；定义如下： 

远程

控制
预留 警告

开管

禁止
急停

电压

使能
故障

操作

允许
开管

伺服准

备好

        
Bit0Bit1Bit2Bit3Bit4Bit5Bit6Bit7Bit8Bit9

目标

到达

内部
限制

到达
模式相关预留

Bit10Bit11Bit12-bit13Bit14-bit15

 bit3代表伺服是否有故障，0代表无故障，1代表有故障； 
 和模式相关的位意义如下表： 

位 位置模式 速度模式 转矩模式 回零模式 

bit10 位置到达 速度到达 转矩到达 无意义 

bit11 位置限制中 速度限制中 转矩限制中 无意义 

bit12 指令确认 零速中 无意义 回零完成 

bit13 位置超差 速度超差 无意义 回零故障 
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运动控制(CIA402) 

 模式1点位模式 
该模式下，上位将目标位置，目标速度，加减速时间等相关参数发送下去后， 
通过控制模式触发点位；相关参数如下表： 

参数名 CANopen地址 单位 说明 

控制模式 0x6060 - 该模式下固定设置为1； 

目标位置 0x607A PUU 对应P4.12总线位置指令；用户脉冲单位 

控制字 0x6040 - 需要根据需求触发控制字；见后文； 

目标速度 0x6081 和P4.25相关 

加减速时间 0x6083 和P4.25相关 

位置反馈 0x6064 PUU 用户脉冲单位； 

状态字 0x6041 - 需要时解析部分位用以控制逻辑； 

注:PUU为用户单位脉冲；和P0.22或者电子齿轮比有关；伺服默认电机一圈10000脉冲； 



运动控制(CIA402) 

 模式1点位模式 
 按照位置指令类型可以分为绝对和增量； 
 根据点位的插断模式可以分为插断，不插断； 
     插断是指一段点位未执行完又来一段指令是否立刻停止当前点位并执行新的指令； 
 点位模式建议一段点位触发后判断位置到达后再触发下一段；否则可能导致点位缓存(8)段溢出； 
 以上分类两两组合共有四种点位模式，其控制字触发模式如下图； 

控制类型 控制字触发方式 

绝对位置+不插断 控制字0xF→0x1F 

相对位置+不插断 控制字0x4F→ 0x5F 

绝对位置+插断 控制字0x2F → 0x3F 

相对位置+插断 控制字0x6F→  0x7F 

注：点位需要在触发控制字前将其他位置、速度参数提前发送下去； 
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运动控制(CIA402) 

 模式3/9速度模式 
 速度模式相对简单，只需要给定速度指令，然后通过控制字发0xF启动运动； 
 EtherCAT版本速度指令，当P4.25非0时；转换给伺服的速度精度为0.1rpm; 
 相关参数如下表： 

参数名 CANopen地址 单位 说明 

控制模式 0x6060 - 该模式下固定设置为3； 

目标速度 0x60FF 和P4.25相关 对应P4.13总线速度指令； 

控制字 0x6040 - 0xF启动伺服；0x0停止； 

加速时间 0x6083 和P4.25相关 对应P0.54加速时间； 

减速时间 0x6084 和P4.25相关 对应P0.55减速时间； 

速度反馈 0x606C 和P4.25相关 

状态字 0x6041 - 需要时解析部分位用以控制逻辑； 



运动控制(CIA402) 

 模式10转矩模式 
 只需要给定转矩指令，然后通过控制字发0xF启动运动； 
 相关参数如下表： 

参数名 CANopen地址 单位 说明 

控制模式 0x6060 - 该模式下固定设置为3； 

目标转矩 0x6071 0.1%Te 指令单位为0.1%的额定转矩； 

控制字 0x6040 - 0xF启动伺服；0x0停止； 

加速时间 0x6087 ms 对应P0.68转矩指令RAMP时间； 

转矩反馈 0x6077 0.1%Te 指令单位为0.1%的额定转矩； 

状态字 0x6041 - 需要时解析部分位用以控制逻辑； 

速度限制 0x607F 和P4.25相关 

注：转矩模式下目标转矩和速度限制互相牵制，哪个先达到先以哪个为准； 



运动控制(CIA402) 

 模式6回零模式 
 设置完回零模式后，通过控制字发0xF→0x1F启动回零；再从0x1F→0xF终止回零； 
 相关参数如下表： 

参数名 CANopen地址 单位 说明 

控制模式 0x6060 - 该模式下固定设置为6； 

回零方式 0x6098 - 和伺服P5.10回零方式对应关系见后文； 

控制字 0x6040 - 0xF→0x1F启动回零； 

回零高速 0x6099.1 和P4.25相关 对应P5.12回零点第一段高速速度； 

回零低速 0x6099.2 和P4.25相关 对应P5.13回零点第二段低速速度； 

回零偏移 0x607C PUU 对应P5.14原点设定 

状态字 0x6041 - 

注：回零参考伺服P5组的回零使用，可能需要结合外部IO实现回零动作； 
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运动控制(CIA402) 

 模式6回零模式 
 0x6098回零方式和P5.10回零方式的对应表如下图： 

CiA402 P5.10解析 P5.10 
Homing Methods T Z M 实际 

1 0 0 1 1 
2 0 0 0 0 
3 0 0 2 2 
4 0 1 2 12 
5 0 0 3 3 
6 0 1 3 13 
7 1 0 2 102 
8 1 1 2 112 
9 1 0 6 106 
10 1 1 6 116 
11 1 0 3 103 
12 1 1 3 113 
13 1 0 7 107 
14 1 1 7 117 

CiA402 P5.10解析 P5.10 
Homing Methods T Z M 实际 

15 0 0 0 0 
16 0 0 0 0 
17 0 2 1 21 
18 0 2 0 20 
19 0 2 2 22 
20 0 2 2 22 
21 0 2 3 23 
22 0 2 3 23 
23 1 2 2 122 
24 1 2 2 122 
25 1 2 6 126 
26 1 2 6 126 
27 1 2 3 123 
28 1 2 3 123 
29 1 2 7 127 



运动控制(CIA402) 

 模式8位置插值模式 
 通过控制字使能伺服后只给伺服发送位置指令；伺服通过位置指令的增量和位置指令的间隔 
     自动计算速度和加速度参数用于控制； 
 该模式对PLC计算通讯性能要求较高，要求PLC进行位置规划；相关参数如下： 

参数名 CANopen地址 单位 说明 

控制模式 0x6060 - 该模式下固定设置为7； 

目标位置 0x607A PUU 对应P4.12总线位置指令；用户脉冲单位;绝对指
令； 

控制字 0x6040 - 需要根据需求触发控制字；见后文； 

位置反馈 0x6064 PUU 用户脉冲单位； 

位置指令滤波 0x2022 ms 对应P0.34位置指令Fir滤波时间，用以稳定指令； 

状态字 0x6041 - 需要时解析部分位用以控制逻辑； 
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运动控制(CIA402) 

 Touch probe探针模式(位置捕获) 
 通过touch probe控制字设置捕获类型以及捕获方式； 
 通过捕获值和捕获状态获取捕获结果；相关参数如下： 

参数名 CANopen地址 单位 说明 

捕获控制字 0x60B8 - Z脉冲捕获/IO口捕获，单次捕获/连续捕获； 

捕获状态字 0x60B9 - 捕获状态 

捕获值1 0x60BA - 上升沿捕获值或者Z信号捕获值 

捕获值2 0x60BB PUU 下降沿捕获值； 

 捕获是独立于前面的控制模式存在的一个捕获位置功能，可以和其他控制模式同时使用； 
 捕获分为两种类型：Z信号捕获以及IO（上升沿捕获、下降沿捕获）；根据捕获次数来分分为单

次捕获以及连续捕获； 
 捕获功能，伺服默认是用DI1，为避免冲突，需要将P3.00开关量输入配置1改成0（无效）并保存； 
 接线参考前章节或者技术手册； 
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运动控制(CIA402) 

 Touch probe探针模式(位置捕获) 
 控制字和状态字的定义如下： 

Bit 60B8h 60B9h 

0 捕获1使能 捕获1使能反馈 

1 捕获1连续模式 捕获1上升沿捕获值捕获完成 

2 捕获1 Z脉冲捕获 捕获1下升沿捕获值捕获完成 

3 - - 

4 捕获1上升沿捕获（也用作Z信号捕获）- 

5 捕获1下降沿捕获 - 

6 - 捕获1上升沿捕获状态翻转(只用于
连续捕获) 

7 - 捕获1下升沿捕获状态翻转(只用于
连续捕获) 
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运动控制(CIA402) 

 Touch probe探针模式(位置捕获) 
 控制字和状态字的定义如下： 

Bit 60B8h 60B9h 

8 捕获2使能 捕获2使能反馈 

9 捕获2连续模式 捕获2上升沿捕获值捕获完成 

10 捕获2 Z脉冲捕获 捕获2下升沿捕获值捕获完成 

11 - - 

12 捕获2上升沿捕获（也用作Z信号捕获）- 

13 捕获2下降沿捕获 - 

14 - 
捕获2上升沿捕获状态翻转(只用于
连续捕获) 

15 - 捕获2下升沿捕获状态翻转(只用于
连续捕获) 



运动控制(CIA402) 

 Touch probe探针模式(位置捕获) 
 各种捕获方式的参数设置如下表 

捕获方式 控制字 状态字 

Z信号上升沿+单次 0-5-21 3 

Z信号下升沿+连续 0-7-23 3-67 

开关量上升沿+单次 0-1-17 3 

开关量上升沿+连续 0-3-19 3-67 

开关量下升沿+单次 0-1-33 5 

开关量下升沿+连续 0-3-35 5-133 

 捕获是独立于前面的控制模式存在的一个捕获位置功能，可以和其他控制模式同时使用； 
 捕获分为两种类型：Z信号捕获以及IO（上升沿捕获、下降沿捕获）；根据捕获次数来分分为单

次捕获以及连续捕获； 
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运动控制(CIA402) 

 停机模式 
EtherCAT运动控制下可以通过控制字进行两种停机； 
a)控制字急停位 
控制字发0xb或者0x1b;急停会伺服进入速度模式减速到0，并且会保持使能状态； 
b)通过控制字Halt位停机 
该停机方式和参数0x605D相关。 
   0x605D在不同模式下运行停机的关系如下表： 

0x605D 点位模式 速度模式 转矩模式 回零模式 位置插值模式 

-1(默认) 伺服断使能，并自由停机 

0 暂停本次点
位；取消该
位后，点位
继续； 

减速停机 伺服断使能，
并自由停机 

保持使能，
终止回零 

伺服断使能，
并自由停机 
 



伺服故障及解析 

 EtherCAT相关故障及原因如下 

故障码 故障名 故障原因 对策 

Er24-8 
EtherCAT故障-初始
化故障 

EtherCAT芯片接触不良 
a)检查伺服是否为EtherCAT型伺服； 
b)更换伺服； 

Er24-9 
EtherCAT 故 障 -
EEPROM故障 

EtherCAT EEPROM 无数据 或
数据读取失败。 

使 用 TwinCAT 等 工 具 下 载 xml 文 件 到
EtherCAT EEPROM； 

Er24-a 
EtherCAT 故 障 -DC 
Sync0信号异常 

设置为DC同步工作模式下，
DC Sync0中断信号一段时间内
未检测到。 

a)检查是否有干扰导致数据丢失； 
b)检查EtherCA主站是否正常工作； 

Er24-b 
EtherCAT故障-断线
故障 

使能驱动后检测到网线未插好
或者EtherCAT主站未正常运行。

a)检查网线是否连接好，网线上进下出；
b)检查干扰问题； 
c)检查EtherCAT主站是否正常工作。 

Er24-c 

 
EtherCAT 故 障 -
PDO数据丢失故障 

使能驱动后一段时间内没有收
到PDO数据。 

a)检查EtherCAT主站是否正常工作； 
b)检查是否有干扰导致数据丢失。 
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伺服故障及解析 

 通过状态字故障位获取伺服是否有故障； 
 通过 Emergency对象获取具体故障信息 
Emergency对象定义如下表: 

byte0 byte1 byte2 byte3 byte4 byte5 byte6 byte7 

Emergency Code Error Register 故障主码 故障子码 预留 

 其中Emergency Code和Error Register是CIA协议定的故障码；不建议使用； 
 故障主码和子码查找伺服故障码表可以直接确定故障信息；建议使用该参数； 



伺服故障及解析 

 通过402标准故障码0x603F； 
使用 SDO 或者 PDO 访问 0x603F(402 标准协议故障码,16 位)来读取当前故障； 
具体 0x603F 的故障码和伺服厂家故障码的对应关系见技术手册的故障表； 

 通过参数参数0x4000(16 位)获取故障码信息 
上位可以通过SDO功能或者PDO功能获取参数该参数获得故障信息； 

 
Bits 

 
含义 

15~8 故障码主码* 

7~4 保留 
3~0 故障码子码 



常见问题及解答 

 DA200 EtherCAT伺服的调试顺序？ 
 建议的顺序如下: 
1.伺服接好线后上电没问题； 
2.P0.03设置位置模式； 
3.使用上位机(ServoPlorer)或者LED面板先设置电机码后; 
4.点动确认动作没问题； 
5. 测试EtherCAT功能； 
 伺服和上位之前通讯不上有哪些原因？ 
硬件方面的原因： 
1.EtherCAT接线是否正确，上进下出顺序是否正确； 
2.抗干扰方面措施； 
软件方面的原因： 
1.P0.03是否是EtherCAT模式； 
2.节点号在上位的设置是否和伺服参数一致； 
3.是否使用了匹配的XML文件； 
4.未测试过的主站是否和伺服存在兼容性问题； 
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常见问题及解答 
 DA200 EtherCAT伺服的支持的台数？ 
理论支持最大节点数65535台: 
实际最大使用PLC带过60台左右伺服； 
 
 DA200 EtherCAT总线最快的总线周期是多少？ 
DA200支持的EtherCAT指令的最小间隔为125us； 
 
 DA200 EtherCAT伺服有指令但无法运行？ 
 检查正负转矩限制0x60FE,0x60FD是否有赋值(非零): 
 0x6072最大转矩限制(P0.10)是否赋值； 
 如果是转矩模式检查0x607F是否有赋值(非零): 
 IO正负限位是否有信号； 
 上述两个变量可以通过ServoPlorer 工具-EtherCAT工具中监控； 
 检查R0.30是否处于准备好状态，排除电源问题，STO问题导致的无法使能； 
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常见问题及解答 

 DA200 EtherCAT伺服跟随性差？ 
 设置合适的惯量比； 
 提高刚性、增益类参数； 
 适当增加速度前馈和转矩前馈； 
 P4.28设置为DC模式； 
 
  DA200 EtherCAT 伺服如何进行模式切换？ 
 上位可以通过在线更改控制模式(0x6060)进行模式切换； 
 建议在零速时进行切换，否则电机可能会有抖动； 

 
 DA200 EtherCAT 伺服是否支持全闭环？ 
 最新的2.60软件中，EtherCAT可以支持全闭环； 

 
 DA200 EtherCAT 伺服是否支持通讯控制开关量及模拟量？ 
 最新的2.60软件中，配合新的XML，可以实现开关量及模拟量输出的控制；具体见技术手册； 

 
 



常见问题及解答 

 DA200 EtherCAT 支持的PDO规格？ 
 EtherCAT只支持TPDO1(0x1600)和RPDO1(0x1A00)； 
 TPDO和RPDO支持的映射个数最大都是10个； 
 如果个数大于10可能导致通讯异常； 
 
 
 DA200 EtherCAT 伺服报警22-4（位置增量溢出）？ 
 建议提高P0.22或者电子齿轮比使电机一圈分辨率提高，建议提高值编码器分辨率； 
 同时，主站齿轮比也做对应修改； 

 
 DA200 EtherCAT 在主站控制下速度环运行无动作或动作很小？ 
 检查参数P4.25是否设置合适； 
 检查主站和从站的电子齿轮比设置； 

 
 DA200 EtherCAT是否支持读写所有伺服？ 
 目前只支持部分参数的PDO映射参数读取，见技术手册； 
 厂家参数P0-P6，R0-R1组支持SDO直接读写;(在2.60 arm和1.70XML文件下)； 
 其他参数通过SDO访问0x4000，间接操作，见技术手册； 

 



常见问题及解答 
 通过SDO功能无法修改参数？ 
 检查参数的数据长度以及设置参数是否在范围内； 
 部分参数的范围如速度、加速度等和P4.25有关，需注意； 
 检查该参数是否在PDO中有映射，如果有，SDO写入后会被PDO数据覆盖；如果PDO中有该参数 
      直接使用SDO控制； 
 
 EtherCAT的循环周期和同步周期(总线周期)的区别？ 
 循环周期是通讯一包伺服数据所需要的时间；这个和硬件以及数据量相关；伺服目前数据量是

10us级别的； 
 同步周期是两包数据的传送时间间隔，这个和上位和伺服软件有关；伺服支持最小125us周期； 

 
 如何排插EtherCAT伺服的异常情况？ 
 通过ServoPlorer 示波器监控对应的速度、位置、转矩指令是否正常，反馈是否正常； 
 通过主站的示波器监控对应的速度、位置、转矩指令反馈等； 
 确认是否是指令问题还是响应问题； 
 监控位置指令时候，建议监控R2.00和R2.01位置指令增量； 



常见问题及解答 
 主站通过速度环加上位闭环定位不准？ 
 提高P0.22一圈脉冲数至编码分辨率； 
 P4.25使用0以外模式；给定速度puu/s转换出的速度指令精度可提高至0.1rpm； 
 开启零速钳位功能，让速度低时切换至位置环保持位置稳定； 

 
 主站控制伺服没有给定位置指令伺服误动作？ 
 P0.37位置指令模式更改错误可能会导致无指令时伺服仍然运行； 

 
 DA200 EtherCAT伺服位置环匀速运行时抖动？ 
 检查P4.08是否为DC模式； 
 检查P0.34位置指令滤波是否合适； 
 通过设置P4.26、P4.27尝试消除抖动； 

 
 DA200 EtherCAT 需要伺服保存位置？ 
 使用多圈编码器；P0.70设置成多圈； 
 如果伺服一个方向运行，建议设置P5.72超多圈模式； 
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附录 
 CIA402协议 
 
 
 
 DA200 EtherCAT技术手册 
 
 
 
 EtherCAT主站配DA200简易手册 

 
 
 

 
 
 
 
 






