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伺服组件
• 1.1、伺服配置
• 此处讲解了如何对伺服配置

1、当前位置：此处显示实时位置
2、单位脉冲数：更具伺服驱动器设置的参数来配置，驱动器设
1000，此处就设1000
3、加减速时间：此处为30，代表加速到设定速度需要30MS
4、找原速度：以设定速度快速接近原点
5、爬行速度：以找原速度接近原点后以爬行速度离开原点
6、手动速度：以此速度手动调试伺服电机
7：正限位(软)：以正转运行的最大距离，超过此距离设备不会
再往前运行
8：负限位(软)：以反转运行的最大距离，超过此距离设备不会
再往后运行
9：正限位：在模组前进的极限位置处按照的感应器，此感应器
亮后设备不会在继续往前运行
10：负限位：在模组后退的极限位置处按照的感应器，此感应
器亮后设备不会在继续往后运行
11：点动进：鼠标点击此按钮设备往前运行（如果不是前进是
后退运行，此时需要更改伺服驱动器参数把运行方向更改一下）
12：点动退：鼠标点击此按钮设备往后运行（如果不是后退是
前进运行，此时需要更改伺服驱动器参数把运行方向更改一下）
13：找原点：如果设备有设置原点，可以点击此按钮会以找原
速度快速找到原点，再以爬行速度离开原点，此时当前位置变0，
代表找到原点
14：定原点：在设备任意位置，点击此按钮定原点，然后设备
依照此位置每次回零点
15：停止：在设备运行过程中，点击此按钮运行停止，伺服回
停止
16：回零点：在设备定原后，点击此按钮伺服会回零点



伺服组件
• 2.1、伺服定位
• 此处讲解了如何对伺服进行定位

1、定位：目前伺服定位支持6个位置，如果不够可以
直接自己写指令写位置（定位1-M30---定位2-M35）
M30  M31  M32  M33 M34  M35
2、取点：手动点击前进或者后退，在设备合适的位置
取点会把当前位置自动给输入进来
（假设点击取点1，定位1的数据就会保存记录下来）

当取点全部取好，配置全部配置好，需要点击下载
PLC把数据下载进PLC，这时直接运行M30就会取取点
1的位置，运行M31就会去取点2的位置，往后类推



伺服组件
• 3.1、编写伺服程序
• 此处讲解了伺服程序如何编写


