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摘要：本例程使用 MOTEC 标准的控制字，状态字，速度字，位置字控制， CANopen 总线

控制MOTEC智能直流伺服驱动器。分别介绍了位置模式和速度模式的操作。 

关键词：CANopen  PDO 手动配置 

MOTEC自主研发的智能直流伺服系统，集成了 CANopen协议。标准的 CANopen驱动器

类设备中，使用 DS301 作为传输协议，使用 DS402 作为伺服运动控制协议。本说明用于手

动配置 PDO参数，用作简单的 CANopen控制，本例中通过 USB转 CAN的 CAN分析仪发送

报文。 

一、基本设置 

在操作之前，需要对驱动器的控制参数做基本的设置： 

1、 设置 CAN通信参数 

 
P11号参数设置驱动器地址，本例中设置驱动器地址为 1； 

P13号参数设置 CAN通信波特率，本例中设置 CAN的波特率为 500K； 

2、 将驱动器设置为 CANopen模式 

 

P299号参数设置通讯模式，设置 P299号参数为 1； 

3、 在 CANopen参数表里面设置心跳报文时间 
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1017h索引 00子索引设置为 0x03E8，即心跳报文时间设置为 1000ms。 

 

二、位置、速度、电流运动控制设置流程 

1、 位置控制 

1）、将驱动器设置为位置控制模式 

 

打开运动界面如上图：将控制模式设置成位置控制模式 
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2）、手动映射 RPDO的传输方式 

 

 

 将 1400h的 02h子索引设置为 0x00FE，即 254异步模式传输， 

3）、手动映射 RPDO的映射内容 

 
上图为在位置模式下设置 RPDO的映射参数： 

1600h索引 映射对象数量为 0x0002； 

第一映射参数地址为 0x60400010（控制字索引为 6040h，子索引为 00，10为 16位）； 

第二映射参数为 0x607A0020（目标位置索引为 607Ah，子索引为 00,20为 32位）； 

4）、手动设置 TPDO的传输方式 

 

将 1800h的 02h子索引设置为 0x00FF，即 255周期触发模式传输； 

将 1800h的 03h子索引设置为 0x000A，即发送的禁止时间设置为 10ms， 

将 1800h的 05h子索引设置为 0x0064，即发送的周期时间设置为 100ms， 
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5）、手动设置 TPDO的发送映射 

 

上图为在位置模式下设置 TPDO的映射参数： 

1A00索引 映射对象数量为 0x0003； 

第一映射参数地址为 0x60410010（状态字索引为 6041h，子索引为 00,10为 16位）； 

第二映射参数地址为 0x606C0010（实际速度索引为 606Ch，子索引为 00，10为 16位）； 

第三映射参数地址为 0x60630020（实际位置索引为 6063h，子索引为 00,20为 32位）。 

6）、保存 CANopen参数： 

设置结束之后，点击通信菜单，选择下载； 

 

下载结束之后，点击 

 

保存到 flash。 

7）、保存驱动器参数： 
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点击“参数”按钮，进入参数表界面，点击“下载到驱动器”选项，待下载结束后，点

击“保存到 flash”。等到保存结束之后，重启驱动器。 

驱动器重启完成之后，可以查看一下上次改动的参数是否改动完成。 

 

8）、位置模式控制发送报文实例 

驱动器重启之后，可以通过发送 CANopen的相关报文来控制电机运行。 

 

 驱动器上电后可以在 CAN总线上监控到心跳报文，如下图 

 
驱动器返回当前状态为 0x7F，处于 Pr-OP模式 

 发送 NMT报文，使从站进入 OP模式： 

 

        驱动器进入 OP模式后，心跳报文如下 

 

其中，驱动器返回 ID为 181h的 TPDO报文，里面包含设定的 TPDO的映射，包含

当前状态字（6041h），当前速度字（606Ch），当前位置字（6063h）。 
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 设置驱动器的运动控制功能进入可以操作，通电模式 

即将当前控制字设置为 6，并发送，发送报文如下 

 

驱动器状态字回复如下 

  

 使能电机 

即将当前控制字设置为 7，并发送，发送报文如下 

 
驱动器状态字回复如下 

 
 设定目标位置，同时将驱动器进入允许操作状态，即 607A的设置为目标位置，并

设置控制字为 0x000F，本例中设置目标位置为 100000脉冲处，发送报文如下 

 

驱动器状态字回复如下 

 
 启动运动，控制字发送启动指令，向 6040h里面写入 0x001F为相对位置运行，写

入 0x005F为绝对位置运行，发送报文如下 

 

运动起来之后，驱动器回复报文如下 

 

驱动器运动结束之后，回复报文如下 

 

  

当前速度 
当前位置 
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 重新运动的时候，需要向控制字里面写入 0x000F，并更新需要的目标位置，本例

中设置目标位置为 1000000脉冲处，发送报文如下 

 

需要重新启动，需要向控制字里面写入 0x005F，发送报文如下 

   
驱动器在运动过程中回复报文如下 

 

运动结束之后，回复报文如下 

 

 位置控制说明结束 

  



MOTEC(中国)营业体系                            ARES伺服驱动器 CANopen控制手动配置说明 

2、 速度控制 

1）、将驱动器设置为速度控制模式 

 

打开运动界面如上图：将控制模式设置成速度控制模式 
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2）、手动映射 RPDO的传输方式 

 

 

 将 1400h的 02h子索引设置为 0x00FE，即 254异步模式传输， 

3）、手动映射 RPDO的映射内容 

 

上图为在位置模式下设置 RPDO的映射参数： 

1600h索引 映射对象数量为 0x0002； 

第一映射参数地址为 0x60400010（控制字索引为 6040h，子索引为 00，10为 16位）； 

第二映射参数为 0x60FF0010（目标位置索引为 60FFh，子索引为 00,10为 16位）； 

4）、手动设置 TPDO的传输方式 

 

将 1800h的 02h子索引设置为 0x00FF，即 255周期触发模式传输； 

将 1800h的 03h子索引设置为 0x000A，即发送的禁止时间设置为 10ms， 

将 1800h的 05h子索引设置为 0x0064，即发送的周期时间设置为 100ms， 

  



MOTEC(中国)营业体系                            ARES伺服驱动器 CANopen控制手动配置说明 

5）、手动设置 TPDO的发送映射 

 

上图为在位置模式下设置 TPDO的映射参数： 

1A00索引 映射对象数量为 0x0003； 

第一映射参数地址为 0x60410010（状态字索引为 6041h，子索引为 00,10为 16位）； 

第二映射参数地址为 0x606C0010（实际速度索引为 606Ch，子索引为 00，10为 16位）； 

第三映射参数地址为 0x60630020（实际位置索引为 6063h，子索引为 00,20为 32位）。 

6）、保存 CANopen参数： 

设置结束之后，点击通信菜单，选择下载； 

 

下载结束之后，点击 

 

保存到 flash。 

7）、保存驱动器参数： 



MOTEC(中国)营业体系                            ARES伺服驱动器 CANopen控制手动配置说明 

 

点击“参数”按钮，进入参数表界面，点击“下载到驱动器”选项，待下载结束后，点

击“保存到 flash”。等到保存结束之后，重启驱动器。 

驱动器重启完成之后，可以查看一下上次改动的参数是否改动完成。 

 

8）、位置模式控制发送报文实例 

驱动器重启之后，可以通过发送 CANopen的相关报文来控制电机运行。 

 

 驱动器上电后可以在 CAN总线上监控到心跳报文，如下图 

 
驱动器返回当前状态为 0x7F，处于 Pr-OP模式 

 发送 NMT报文，使从站进入 OP模式： 

 

        驱动器进入 OP模式后，心跳报文如下 

 

其中，驱动器返回 ID为 181h的 TPDO报文，里面包含设定的 TPDO的映射，包含

当前状态字（6041h），当前速度字（606Ch），当前位置字（6063h）。 
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 设置驱动器的运动控制功能进入可以操作，通电模式 

即将当前控制字设置为 6，并发送，发送报文如下 

 

驱动器状态字回复如下 

  

 使能电机 

即将当前控制字设置为 7，并发送，发送报文如下 

 
驱动器状态字回复如下 

 
 设定目标位置，同时将驱动器进入允许操作状态，即 60FF的设置为目标速度，并

设置控制字为 0x000F，本例中设置目标位置为 100RPM，发送报文如下 

 

驱动器状态字回复如下 

 

 需要更改目标速度，只需要重新设置 60FFh的值，例如将目标速度设定-1000RPM，

发送报文如下 

 

驱动器在运动过程中回复报文如下 

 
 

 速度控制说明结束 
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三、运动参数设置 

 

打开运动界面点击运动参数如上图所示： 

 可以通过打开运动界面来修改 S曲线轨迹参数：最大速度、最大加速度、最大加加速

度；T曲线轨迹参数:加速度、减速度、最大反转速度，速度模式的加速度和减速度来自 T

曲线的加速度和减速度。 

 


