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第一部分： 

 硬件配置： 

   倍福 CX5010-0111（PLC 等级）；LS L7NH 系列伺服驱动器； 

 软件配置： 

   倍福 TwinCAT2 PLC Control 

 

第二部分：配置步骤说明 

1. 将 LS 伺服驱动器的描述文件拷贝到：C:\TwinCAT\Io\EtherCAT 路径下（默认

TC2 安装在 C 盘中）。 

2. 添加路由，并将系统切换到 Config 模式。此处不介绍添加路由的方法，具体

方法请详见《TwinCAT NC PTP 实用教程》。 

3. 扫描硬件，在 TwinCAT system manger 配置树下右击“I/O Devices”再单击“Scan 

Devices”。如图 1 所示，扫描结果如图 2 所示。 

 
图 1        图 2 

4. 根据客户要求，该伺服会工作在 Homing mode 和 Profile Velovity mode 下，

存在运行模式的切换。在两种模式工作分别要设置的 PDO 如下表所示。 

 

 Homing mode Profile Velovity mode 共有 

TXPDO1 ———— 0x606C.0h（当前速度） 0x6041.0h（状

态字） 

   0x603F.0h( 故

障代码) 

RXPDO1 0x6098.0h（回零

模式） 

0x60FF.0h(目标速度) 0x6040.0h（控

制字） 

 0x6099.0h(回零速

度) 

0x6083.0h（加速度） 0x6060.0h（模

式选择） 

  0x6084.0h（减速度）  

5. 根据上表配置 PDO，配置步骤如下，首先配置 RXPDO，按照图 3 的步骤依次



单击，接下来开始配置上表中的 RXPDO（7 个），如图四所示，单击所选择的

PDO，右击，单击“Edit”，会弹出对话框“Edit Pdo Entry”，如图 5 所示，根

据上表依次选择对应的 PDO，TXPDO 也是相同的配置方法，对于“Edit Pdo 

Entry”中没有的 PDO，需要手动输入，以 0x6083.0h 为例，数据类型为 UDINT，

如图 6 所示。配置结果如图 7 所示  
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图 5  

 

 

 图 6  



 

图 7 

 至此，TwinCAT system Manager 配置完毕。接下来是 PLC 的编写。 

PLC 操作细节在此不做介绍了，此处介绍 PLC 变量定义和操作要点。 

 

6. PLC 变量定义，如图 8 所示。 

 
图 8 

7. 根据工艺对上述变量进行控制。在此特别说明，根据 DS402 协议给控制字的

步骤： 



 

 

控制字的给定步骤是 6——7——15（十进制），即 Shutdown——Switch on—

—Enable Operation+Switch on。 

复位指令：控制字给 128（十进制） 

去使能：控制字由 15 变为 7 或者 0； 

注意此处只介绍了 Pv 模式，Pp 模式的控制字稍微复杂一些。 


