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前言

感谢选用山里智能运动控制器
为回报客户，我们将以品质一流的运动控制器、完善的售后服务、高效的技术支
持，帮助您建立自己的控制系统。

山里智能产品的更多信息
山里智能的网址是 http://www.sense-shanghai.com.cn 在我们的网页上可以得
到更多关于公司和产品的信息，包括：公司简介、产品介绍、技术支持、产品最
新发布等等。

硬件使用手册的用途
用户通过阅读本手册，能够了解运动控制器的基本控制功能，掌握控制器的用法。
最终，用户可以根据自己特定的控制系统，编制用户应用程序，实现控制要求。

硬件手册的使用对象
本编程手册适用于具有一定运动控制工作经验，对伺服或步进控制的基本结构有
一定了解的工程开发人员。

硬件手册的主要内容
本手册详细介绍了运动控制器的基本控制功能。
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第 1 章 简介

E2-M200 系列是一种 PCle x1 接口的 EtherCAT 总线主控卡，最多支持

32 节点。主要面向通信响应速度高、且搭配多种 PCI / PCle 功能板卡的应用，

以满足高速点位和连续轨迹运动的要求。

1.1 产品特点

• 采用 DSP 和 FPGA 协处理器架构

• EtherCAT 控制周期最小 250μs

• 最高支持 16 轴直线插补，3 轴圆弧/螺旋插补

• 自动配置各类 EtherCAT 伺服，步进驱动器及 IO 从模块
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1.2 产品规格

基本参数

操作系统 Windows

编程环境 C#/C++

调试工具 NeoMove Studio

函数库 NeoMove

EtherCAT

最大节点数 32

控制周期 250us，500us，1000us，2000us，4000us

同步模式 DC（分布式时钟），FreeRun（自由运行）

运动控制

单轴 支持点位，JOG（点动）

插补 2-16 轴直线，2-3 轴圆弧，3轴螺旋

速度规划 支持 T型，S型曲线

轨迹控制 直线圆弧连续轨迹

回零 支持 3种上位回零模式，35 种 EtherCAT 回零模式

硬件 IO

数字输入

4通道 (2 通道可配置为脉冲输入)，源电流

脉冲输入模式： CW/CCW; 1x/2x/4x AB 相

脉冲输入频率： 高达 1MHz

数字输入电压： 24VDC (典型值) / 5VDC（用于脉冲连接）

数字输出

4通道，隔离

24V (典型值)

90mA, NPN 灌电流

急停 单通道，24VDC

环境指标

尺寸 100.36 mm x 151.90 mm (H x L)（不含挡片）

工作温度 0°C~50°C

存储温度 -20°C~80°C

相对湿度 5% to 95%（无凝露）

认证 EN 55022/24, CLASS B
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第 2 章 外观轮廓

2.1 接口布局

位置 连接器 功能描述

A CN8 16-PIN Box Header 8 通道隔离 DIO

B EMG(CN5) 2-PIN 急停信号输入

C ECAT0 RJ45 基础 EtherCAT 通讯接口

D ECAT1 RJ45 高级 EtherCAT 通讯接口（暂未启用）

未展示 SW5 DIP switch 拨码开关（0-15）
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指示灯 颜色 功能描述

A STS1 绿色 运动初始化

B STS2 红色 急停信号

引脚 定义 功能描述

1 STS1 公共地或电源

2 STS2 急停信号
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指示灯 I/O 功能描述

1 E24V_ -- 隔离电源输入，+24V

2 EGND_ -- 外部电源地

3 DI0 I 数字输入 0

4 DI1 I 数字输入 1

5 PA_5V I 5V 脉冲 A相信号

6 PB_5V I 5V 脉冲 B相信号

7 DI2/PCOM_5V I/-- 数字输入 2/脉冲公共端

8 DI3/PCOM_5V I/-- 数字输入 3/脉冲公共端

9 EGND_ -- 外部电源地

10 DO0 O 数字输出 0

11 DO1 O 数字输出 1

12 DO2 O 数字输出 2

13 DO3 O 数字输出 3

14 DICOM1 -- 隔离电源输入，+24V

15 DICOM2 -- 隔离电源输入，+24V

16 EGND_ -- 外部电源地
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2.2 尺寸图
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第 3 章 信号连接接口

3.1 数字输出接口

E2-M200A 提供 4 个独立的数字输出通道，以连接 24VDC 执行器。

3.2 数字输入接口

E2-M200A 提供 4 个隔离的数字输入通道，以连接 24VDC 感应器，其中两

个通道被配置为脉冲输入。

如果选择脉冲连接，脉冲输入频率支持高达1MHz的可变脉冲模式，包括CW/CCW

和 1x/2x/4xAB 相位模式。
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3.3 急停输入接口

当急停信号产生时，所有运动功能立即终止，而 EtherCAT 通信被保留，用于

状态检测。
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第 4 章 操作原理介绍

4.1 运动控制模式

4.1.1 T 型速度曲线

T 型速度曲线系指，加减速区段为一阶线性速度曲线 ( 加速度为固定值 )。

其曲线如下：

速度曲线下的面积代表运动距离，有时曲线会呈现三角形，因为移动距离太

小，以致无法达到所设定运动参数，当此状况发生时，控制器将降低最大速度，

且保持加减速度，来符合用户所设定移动距离，其曲线图将会如下：
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4.1.2 S 型速度曲线

S 型速度曲线系指，加减速区段为二阶速度曲线。此曲线可降低马达开始或

停止运动时所产生的振动，为了加快加速和减速时间，于 S 曲线上半部与下半部

间插入线性部分，以维持最大加速率。

4.1.3 速度运动模式

此运动模式系指，当指令下达后该运动轴会依照指定的运动曲线运行，运动

将会持续下去直到下达停止运动的命令。其运动速度会依照 T 型或 S 型曲线加

速至最大速度，且持续维持为最大速度，直到下达更新速度命令或停止命令。注

意，其更新速度，不可与原本运动速度方向相反，此类运动模式曲线如下：
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4.1.4 单轴运动模式

此模式系指，控制器输出特定脉冲数量，以达到用户所设定位置或距离，其

最小距离为 1 pulse ；控制器提供两种运动曲线来达成定位运动，1.T 型曲线，

2.S 型曲线；下图为 T 型曲线范例图：

距离为速度曲线下的面积。

4.1.5 两直线插补运动模式

此运动模式系指，多轴同步运动，且同时到达目标位置，轴与轴间的速度比

例为固定值。

若要停止插补运动，只需对群组中的第一运动轴下达停止指令即可。如下图，

直线插补指移动 XY 位置从 P0 至 P1。两轴同时开始以及同时停止，且动作路

径为直线。
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4.1.6 两轴圆弧插补运动模式

此运动模式系指，XY 轴同时开始运动且同时结束运动，而运动路径为圆弧曲

线，MaxVel 为切线速度。

若要使用圆弧插补，只需设置圆弧结束位置，圆心位置和旋转方向，如下图，

结束位置（1000，1000），圆心位置（1000，0），旋转方向为顺时针 CW。

4.1.7 归零运动模式

归零运动指回到坐标轴上的零点位置，一般机台启动时必须先找到机台的零

点位置，有时用户会利用 ORG，EL 或 EZ 脚位当作零点位置。

E2-M200A 提供 5 种上位回零模式以及 35 种标准的 EtherCAT 归零模式，

EEtherCAT 回零模式皆由电机驱动器完成，不会增加 CPU 负载。当归零运动结束

时，达到设定条件（例如 ORG 上升边沿触发）时，当前位置将会被重置为 0。
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以下为 5 种上位归零模式：

模式 1：HS

归零模式 1（HS），正向，禁用 EZA

归零模式 1（HS），负向，禁用 EZA
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模式 2：HSZPulse

归零模式 1（HSZPulse），正向，启用 EZA

归零模式 1（HSZPulse），负方向，启用 EZA
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模式 3：LS

归零模式 3（LS），正方向，EZA 禁用

归零模式 3（LS），负方向，EZA 禁用
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模式 4：LSZPulse

归零模式 4（LSZPulse），正方向，启用 EZA

归零模式 4（LSZPulse），负方向，启用 EZA
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模式 5：ZPulse

归零模式 5（ZPulse），正方向

归零模式 5（ZPulse），负方向
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以下为 35 种 EtherCAT 归零模式：

模式 1：

此方法是，如果未激活负限位开关，初始化动作方向是负方向(图示为低电平

状态下非激活状态)。

原点检出位置是负限位信号为非激活后的在正方向侧位置的最初的 Index

pulse 检出位置。

模式 2：

此方法是，如果未激活正限位开关，初始化动作方向是正方向 (图示为低电平

状态下非激活状态) 。

原点检出位置是正限位信号为非激活后的在负方向侧位置的最初的 Index

pulse 检出位置。
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模式 3，4：

此方法是，基于起动时的 Home switch 的状态初始化动作方向变化。

原点检出位置是 Home switch 的状态变化后的负方向侧，或者负方向侧最

初的 Index pulse 检出位置。

模式 5，6：

此方法是，基于起动时的 Home switch 的状态初始化动作方向变化。

原点检出位置是 Home switch 的状态变化后的负方向侧，或者正方向侧最

初的 Index pulse 检出位置。
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模式 7，8，9，10：

此方法是，使用 Home switch 和 Index pulse。

方法 7, 8 的初始动作方向是 Home switch 。如果在动作开始时已经激活，

则为负方向。

方法 9, 10 的初始化动作方向是 Home switch 。如果在动作开始时已经激

活，则为正方向。

原点检出位置是，Home switch 的上升沿或者下降沿附近的 Index pulse。



©2017-2024 山里智能版权所有27

模式 11，12，13，14：

此方法是，使用 Home switch 和 Index pulse。

方法 11, 12 的初始化动作方向是 Home switch 。如果在动作开始时已经

激活，则为正方向。

方法 13, 14 的初始化动作方向是 Home switch 。如果在动作开始时已经

激活，则为负方向。

原点检出位置是，Home switch 的上升沿或者下降沿附近的 Index pulse。
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模式 17：

此方法是，类似于 Method1。

不同的是，原点检出位置不是 Index pulse，而是 Limit switch 变化的位置。

模式 18：

此方法是，类似于 Method2。

不同的是，原点检出位置不是 Index pulse，而是 Limit switch 变化的位置。
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模式 19，20：

此方法是，类似于 Method3, 4。

不同的是，原点检出位置不是 Index pulse，而是 Home switch 变化的位

置。

模式 21，22：

此方法是，类似于 Method5, 6。

不同的是，原点检出位置不是 Index pulse，而是 Home switch 变化的位

置。
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模式 23，24，25，26：

此方法是，类似于 Method7, 8, 9, 10。

不同的是，原点检出位置不是 Index pulse，而是 Home switch 变化的位

置。

模式 27，28，29，30：
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此方法是，类似于 Method11, 12, 13, 14。

不同的是，原点检出位置不是 Index pulse，而是 Home switch 变化的位

置。

模式 33，34：

此方法，仅使用 Index pulse。

在图中所示方向动作后检出 Index pulse 作为原点检出位置。
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模式 35，37：

在执行伺服驱动器的坐标系的设定(位置信息的设定)情况下使用。

在 Homing 起动时的点，以此位置为基准初始化(预置)下述的对象。

6062h(Position demand value) = 6064h(Position actual value) =

607Ch(Home offset)

6063h(Position actual internal value) = 60FCh(Position demand

internal value) = 0

(注)607Ch(Home offset)被加算到 6062h 以及 6064h 中。

PDS 状态不是 Operation Enabled，也可执行。

Method 35, 37 是停止指令位置后 100 ms 以上时间后开始执行。

Method35 和 37 功能相同，但是新规设计时基于 ETG 规格，请使用

Method37。
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4.1.8 三轴圆弧插补运动模式

方法一 : 给定圆心、角度及法向量

此种输入方式，让您很容易的建构出一个圆弧路径，并且没有半圆或全圆的

限制。您必须注意法向量（Normal vector）是否正确，若您输入的法向量有偏差，

本控制器预设会自动帮您修正法向量的输入值。

方法二 : 给定 圆心、终点

此方法只需输入圆心和终点的位置即可，利用此方法来建构圆弧路径的好处

是，不需要求得法向量 (Normal vector)，且可以很精确地掌握最后终点位置，

以满足循迹 (Contour) 或需精确定位的应用的需求。
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此方法有下列两点限制 :

1. 无法执行角度为 180 度的半圆 （Half circle）

2. 无法执行角度为 360 度的全圆 （Full circle）
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4.1.9 三轴螺旋插补运动模式

方法一 : 给定圆心和角度

方法二 : 给定圆心和终点
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4.2 连接马达驱动器接口

E2-M200A 上有两个 EtherCAT 总线通讯接口 ECAT0 和 ECAT1（为预留冗

余接口，暂未启用），控制卡的 ECAT0 连接到第一个从站的 RX，第一个从站的

TX 再连接到下一个从站的 RX，以此类推，最后一个从站的 TX 不需要接线。总线

上可以连接任意 EtherCAT 协议的伺服，步进驱动器，以及 IO 从模块，从站不需

要设置 ID，主控根据总线上的连接顺序自动分配 ID。
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第 5 章 NeoMove Studio

5.1 软件简介

NeoMove Studio 软件是用于我司运动控制器的调试软件。在初次使用我司

运动控制器的时候，可以使用本软件进行一些基础的硬件调试。

软件主要包含了控制器基本信息（包括固件版本号，序列号，可控轴数等）

单轴运动（包括单轴点动，回零，轴状态检查，力矩限制等），多轴运动（包括

基础直线和圆弧运动），主站及从站 IO 信号控制，位置触发及位置捕获功能等。

5.2 软件使用

5.2.1 连接从站

1. 打开 NeoMove Studio 软件，选择控制器型号 E2-M200A

2. 点击连接按钮，左侧会显示出 Neo Move
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3. 点开 Neo Move，下方出现 E2-M200A，说明控制器已经连接上，点开

E2-M200A，下方出现一个 Servo，说明控制器总线上连了一个驱动器

4. 点击模块信息，可查看控制器基本信息（包括固件版本号，序列号，可控

轴数等）

5. 点击关闭按钮，断开控制器，退出软件

6. 若连接从站失败，请将日志部分截图发给我方技术人员分析

5.2.2 运动调试

单轴运动，多轴运动，输入输出等功能使用说明请参考 NeoMove Studio 软

件使用手册。
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