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运动中的机器有危险！使用者有责任在机器中设计有效的出错处理和安全保护机制，

山里智能没有义务或责任对由此造成的附带的或相应产生的损失负责。
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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-M300 将构建在 INtime 实时系统之上的 EtherCAT 总线运动、IO 控制和

基于 X86 的 Windows 平台进行软硬整合，成为一种专门面向运动和视觉整合应

用的开放式应用平台。

实时系统运行在 Windows 之外的专用 CPU 内核和内存，可以实现稳定的实

时控制，不受 Windows 进程影响。同时高性能的新一代酷睿平台，为视觉系统提

供了图像处理性能保障，并提供 GPU 扩展能力，实现了 X86 架构下的多核性能的

充分利用。

E2-M300A 定位于高级运动控制和机器视觉整合应用场景，如半导体、新能

源、3C、数控机床等行业的中高端智能装备。

E2-M300B 则专注运动控制本身，为基于单轴运动的中密度的轴控，配合高

速 IO，实现高速及高精度的机器运动控制，并可通过实时以太网通讯与外部的视

觉控制器进行高速和稳定的实时交互。适合各类不需要视觉配套或不需要运动视

觉高速交互的单机设备，如：各类加工、检测或非标自动化等。

1.1 产品特点

• 充分利用 X86 架构的多核性能优势

• 支持 PLC 语言，高级编程语言混合开发（选购）

• 支持基于.NET 的实时控制程序架构 EasyRealTime（选购）

• 自动配置各类 EtherCAT 伺服，步进驱动器及 IO 从模块

• 支持运动控制和视觉算法的高速交互（定制）
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1.2 产品规格

基本参数 E2-M300A E2-M300B

实时系统 INtime

编程环境 C#/C++/PLC 梯形图

调试工具 NeoMove Studio

函数库 NeoMove

EtherCAT

最大节点数 256 32

控制周期 125μs 500μs

运动控制

单轴 支持点位，JOG，PVT

速度规划 支持梯形曲线、S型曲线；支持在线变速、在线变位

回零 支持20种 EtherCAT回零模式 驱动器定义

PC

CPU Intel Core I5-10400 Intel 赛扬 J6412

内存 DDR4 16GB DDR4 8GB

存储 500GB SSD 128GB SSD

显示接口 1xVGA，1xHDMI，1xDP，

支持双独立显示

1xHDMI，1xDP

网口 1个 1Gbps 以太网口，

1个 2.5Gbps 以太网口

1个 Intel 226-V 1Gbps 以太网

2个 Intel 210-AT 1Gbps 以太网

串口 2x RS-232/422/485 ，

2xRS-232

1x RS-232/422/485 可调 ，

1xRS-232 固定

USB 6 个 USB3.1 Gen2 TypeA 带锁

附，

2个 USB3.0 typeA

2 个 USB2.0

2 个 USB3.0

扩展槽 1个 PCIe3.0x16 1 个

PCIe2.0x4

(开放式接口)

无

供电 24VDC

物理特征

尺寸 270 x 95 x 221mm (宽高深) 172x 50 x 125mm (宽高深)

环境指标

工作温度 0°C~60°C

存储温度 -30°C~70°C

相对湿度 25°C @ 95%（无凝露）



©2017-2024 山里智能版权所有9

第 2 章 外观轮廓

2.1 接口布局

E2-M300A 接口布局图

E2-M300B 接口布局图

EtherCAT

DPx1

USB3.0 x2 USB2.0 x2

HDMI x1

EtherCAT

支持 Nvidia

Quadro 系列

单槽位 GPU

6 个可锁式 USB3.1 接口
DP x1

RS-232 x2

RS-485 x2

PCIe 扩展槽 x2

HDMI x1
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第 3 章 实时系统 INTime

3.1 简介

• INtime 是 TenAsys 公司在 1997 年开发的基于 Intel 架构硬件平台上实时

操作系统

• INtime 是被设计为与 Windows 操作系统共享硬件平台的实时操作系统

• INtime 内核以高得多的速率（时间间隔可以低至 50μs）获得计时器中断，

以便提供更细精度的计时服务。

• INtime 运行时，Windows 相当于是 INtime 的一个低优先级的线程。

Windows 的崩溃或蓝屏，只影响用户的操作命令输入和显示输出，不影响

INtime 的实时运行功能。
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3.2 安装

1.欢迎

2.版本声明
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3.安装目录，用默认值

4.安装类型，选择完整安装
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5.用户类型，选择“Skip”，然后“Next”

6.用户名称，选择“Next”
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7.系统信息确认，选择“Next”

8.安装完成，重启电脑
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3.3 配置

实时系统安装后，在任务栏右下角有图标显示。

鼠标单击此图标弹出菜单
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再单击“INtime Configuration”打开设置面板

双击“Note Management”打开节点配置

1 选择 NodeA 节点

2，3
设置节点随 Windows 自启动，选择 yes,点击最下方的③Save 按钮

保存配置
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4
设置占用处理器核心编号，默认为最后一个核心(比如4核CPU选3，

8 核 CPU 选 7)，如果不是请手动修改过来(一般默认不用改)

5，6，7，8，

9

内存分配，设置为不低于 384M；内存大于 4G 电脑选择(>4GB)，内

存小于 4G 电脑选择(<4GB)

10 设置时钟周期。总线周期为 250us 时选择 125us，否则选 250us。

共享内存设置，请设置为 0x80

3.4 网卡导入
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找到 Windows 的网口设置页面，使用详细信息的方式查看，根据 EtherCat 从站

插的网口找到对应的设备名

注意：为使用 EtherCAT 总线，需要将网卡分配给实时系统，仅支持基于 Intel I21x

芯片的网卡。

打开设备管理器页面
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1 展开 Windows 的网络适配器

2 右键 EtherCat 连接的网口的设备名

3 点击“Pass to INtime using MSI”将网口配置到 INtime 中

4 点击感叹号保存

重新启动电脑使配置生效。

3.5 授权

1.导出本机指纹文件，将导出的文件发给山里智能。
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2.导入授权，待山里智能返回授权文件后，按下图导入，再重启电脑。

实时系统启动成功以后，重启电脑后右下角图标会变成红色。
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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 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：

4.1.3 位置运动模式

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。
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4.1.4 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-M300 系列提供 35 种标准的 EtherCAT 回零模式和 31 种上位回零模式。

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。

4.1.4.1 上位回零模式

模式 1：

模式 2：
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模式 3：

模式 4：

模式 5：
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模式 6：

模式 7：



©2017-2024 山里智能版权所有27

模式 8：

模式 9：
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模式 10：

模式 11：
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模式 12：

模式 13：
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模式 14：

模式 17：
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模式 18：

模式 19：

模式 20：
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模式 21：

模式 22：

模式 23：
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模式 24：

模式 25：
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模式 26：

模式 27：
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模式 28：

模式 29：
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模式 30：

模式 33：
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模式 34：

模式 35，37：

4.1.4.2 EtherCAT 回零模式

模式 1：
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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。

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。
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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。

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：

此方法是，类似于 Method11, 12, 13, 14。
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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。

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。
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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。

4.2 连接马达驱动器接口

E2-M300 系列上有一个 EtherCAT 总线通讯接口，控制器的通讯接口连接到

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
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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 配置从站

E2-M300 系列从站配置目前仅支持手动配置，用户把实际要连接的

EtherCAT 伺服，步进驱动器或 IO 从模块的型号和顺序提供给我方技术人员，我

方技术人员配置好从站后生成一个配置文件”ecat.bin”,用户把该文件放置在安

装目录下即可。
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5.2.2 连接从站

1. 打开 NeoMove Studio 软件，选择控制器型号 E2-M300B

2. 点击连接按钮，左侧会显示出 Neo Move

3. 点开 Neo Move，下方出现 E3-M300B，说明控制器已经连接上，点开

E2-M300B，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，请把日志部分截图发给我方技术人员进行分析

5.2.3 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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