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SHUOKE 高性能步进电机驱动器通讯协议V4.0
(FOR M6505&M4505系列，增加闭环命令)

V1.5基本通讯协议如下：(2012年4月份)

一、 V１.5在V1.3的基础上,硬件的改动,根据型号不同，功能不同，但通讯

协议基本相同(具体看稍后详细说明书)

A. 增加标准RS232和RS485的通讯接口

B. 增加运动状态输出功能,PLC或其他控制器,可以直接通过IO来判断是否

正在运行中.

C. 增加IO调速功能,该功能可以通过IO进行8档调速,达到平滑启动和停止

的效果.

D．不同的模式通讯协议不同。

E、每个命令之间间隔时间50MS以上。

二、 通讯协议的改动

针对部分客户提出的要求,v1.5通讯协议,将按照MODBUS的RTU通讯格式来进

行通讯

通讯基本设置:9600,8,1,n,n.

在上电前2秒钟通讯波特率固定为9600，提示当前使用的波特率

系统启动过后会自动且换到用户设置的波特率，同时提示系统启动成功。

三、 ASC通讯格式在RTU后面做相关说明，CAN通讯协议在最后做相关说明。

V3.0通讯协议大大增强了驱动器的性能，在高性能的硬件配合下，同时支持

CAN，485，232的通讯，使M4505S和M8006系列驱动器成为国内和国际上功能

最强、性能最好的一款步进驱动器，同时也是一款独步于世界的自主产品。

V4.0通讯协议集成了闭环控制的M6505系列运动控制器的闭环指令，其他命令

与以前版本没有太大区别。不过可以到硕科数控网站下载各种运动模式的图形说

明《M系列驱动器运动模式说明书.doc》。

有产品说明书、DEMO和参考原代码、详细使用说明书等，请直接到

WWW.SHUOKE-TECH.COM网站下载。
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讯格式:RTU（标准：使用CRC校验）

（一）、RTU通讯的的基本格式：

ADD:设备地址

FUNC：功能代码（命令码）

DATA COUNT：数据长度，从DATA的长度，不包含CRC。
CRC校验: 标准CRC校验，低位在前，高位在后。

发送:地址 + 命令 + 数据长度 + 32位参数 + CRC校验

数据长度

地址:1-247,广播地址为255

命令:1-127为发送命令

数据长度:从下一个字符开始统计，到结束的字节数（CRC：+2）.

参数:4个字符(32BIT)的参数

校验:前面所有的字符和取低8位.

正确返回: 地址 + 命令 + 数据长度 + 32位参数 + CRC校验

原来命令 数据长度

地址:1-247

命令:1-127为原发送命令,原命令返回表示命令成功

数据长度:从下一个字符开始统计，到结束的字节数（CRC：+2）.

参数:最长4个字符(32BIT)的参数

校验:前面所有的字符和取低8位.

失败返回: 地址 + 命令 + 数据长度 + 8位参数 + CRC校验

最高位置1 数据长度

地址:1-247

命令:1-127为发送命令,最高位置1表示返回命令失败

数据长度:从下一个字符开始统计，到结束的字节数（和校验：+1，CRC：

+2）.

参数:返回失败的错误代码

0X01：表示接收超时（数据长度不对）

0x02：表示校验错误

0x03：该命令不存在

0X04：表示参数超出范围

0X05：表示该命令不支持广播

http://www.shuoke-tech.com
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RTU模式专有握手命令，用于测试硬件通讯是否正常

（二）、基本通讯协议如下：

1、请求握手命令，不做CRC数据检查,可以参考返回的CRC校验

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x20 [命令] 0x20

[数据长度] 0x00 [数据长度] 0x00

[数据] 无 [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

2、 查询设备地址命令为0x21，该命令支持广播

发送： 应答：

[设备地址] 0x00 [设备地址] 0x01

[命令] 0x21 [命令] 0x21

[数据长度] 0x00 [数据长度] 0x00

[数据] 无 [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

3、更改地址：地址数据1个字节，不支持广播,需重新启动

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x22 [命令] 0x22

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x01

[数据] 0Xxx（新地址） [数据] 0Xxx（新地址）

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

4、查询当前波特率

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x23 [命令] 0x23

[数据长度] 0x00 [数据长度] 0x01
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[数据] 无 [数据] 波特率代号

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

5、改变当前波特率，不支持广播，

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x24 [命令] 0x24

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x01

[数据] 波特率代号 [数据] 波特率代号

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

波特率代号：

0x01：300 0x02:600 0x03:1200 0x04:2400 0x05:4800

0x06:9600 0x07:19200 0x08:38400 0x09:57600(红色保留不用)

////////////////////////////////////////////////////////

运动参数（初速度，加速度，最大速度，减速度，停止速度）示意图：
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以下用于设置位置运动参数

6、设置运动初速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x25 [命令] 0x25

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xx xx xx xx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE

运动初速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

7、读取运动初速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x26 [命令] 0x26

[数据长度] 0 [数据长度] 4
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[数据] 无 [数据] xx xx xx xx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE

运动初速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

8、设置运动最大速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x27 [命令] 0x27

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xx xx xx xx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE

运动最大速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

9、读取运动最大速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x28 [命令] 0x28

[数据长度] 0 [数据长度] 4

[数据] 无 [数据] xx xx xx xx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE

运动最大速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

10、设置运动末速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x29 [命令] 0x29

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xx xx xx xx [数据] 无
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[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE

运动末速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

11、读取设置运动末速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x2A [命令] 0x2A

[数据长度] 0 [数据长度] 4

[数据] 无 [数据] xx xx xx xx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE

运动末速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

12、设置运动加速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x2B [命令] 0x2B

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xx xx xx xx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE（无负数，用来做固定脉冲数运动的速度）

运动加速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

13、读取运动加速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x2C [命令] 0x2C

[数据长度] 0 [数据长度] 4

[数据] 无 [数据] xx xx xx xx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE（无负数，用来做固定脉冲数运动的速度）
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运动加速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

14、设置运动减速度：不运动，不支持广播（32位脉冲统计长度）

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x2D [命令] 0x2D

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xxxxxxxx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE

运动减速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

15、读取运动减速度：不运动，不支持广播（32位脉冲统计长度）

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x2E [命令] 0x2E

[数据长度] 0 [数据长度] 4

[数据] 无 [数据] xxxxxxxx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE

运动减速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

16、设置归零运动速度：不运动，不支持广播（32位脉冲统计长度）(M4505

不支持该命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x2F [命令] 0x2F

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xxxxxxxx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE

运动归零速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04
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17、读取归零运动速度：不运动，不支持广播（32位脉冲统计长度）(M4505

不支持该命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x30 [命令] 0x30

[数据长度] 0 [数据长度] 4

[数据] 无 [数据] xxxxxxxx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE

运动归零速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

///////////////////////////////////////////////////////////

18、设置运动脉冲数并开始运动：不支持广播（32位脉冲统计长度）

方向在脉冲正负数中，正数表示正方向，负数表示负方向。

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x31 [命令] 0x31

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xxxxxxxx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE 运动脉冲数4BYTE，根据最高位是否为1来判断方向

也就是根据32位的有符号数来根据正负号来判断方向，根据数的绝

对值来判断脉冲数（支持31位脉冲数）。

19、设置运动脉冲数并开始运动：不支持广播（32位脉冲统计长度）

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x32 [命令] 0x32

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xxxxxxxx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

http://www.shuoke-tech.com


深圳市硕科数控科技有限公司 WWW.SHUOKE-TECH.COM TEL：0755-61179081/61179082

12

数据：4BYTE，第一位为方向，1为正,0位负,运动脉冲数为后3位（支持24

位无符号脉冲数）

///////////////////////////////////////////////////////////

以下用于恒速运动

20、设置运动速度，并恒速运动命令：不支持广播

方向在脉冲正负数中，正数表示正方向，负数表示负方向。

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x33 [命令] 0x33

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xxxxxxxx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE 运动脉冲数4BYTE，根据最高位是否为1来判断方向

也就是根据32位的有符号数来根据正负号来判断方向，根据数的绝

对值来判断脉冲数（支持31位脉冲数）。

21、设置运动速度，并恒速运动命令：不支持广播

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x34 [命令] 0x34

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xx xx xx xx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE，第一位为方向，1为正,0位负,运动脉冲数为后3位（支持24

位无符号脉冲数）

22、设置运动过程中，改变速度：不支持广播(M4505不支持该命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x35 [命令] 0x35

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xxxxxxxx [数据] 无
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[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE只改速度,不改方向

//////////////////////////////////////////////////////////////

以下用于查询运动状态

23、查询运动速度：不支持广播

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x36 [命令] 0x36

[数据长度] 0 [数据长度] 0x4

[数据] 无 [数据] xxxxxxxx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE运动速度4BYTE，最大不超过100K

24、查询运动绝对位置：不支持广播

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x37 [命令] 0x37

[数据长度] 0 [数据长度] 0x4

[数据] 无 [数据] xxxxxxxx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE 运动绝对位置带符号

25、绝对位置清零：不支持广播

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x38 [命令] 0x38

[数据长度] 0 [数据长度] 0x0

[数据] 无 [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

26、查询运动相对位置：不支持广播

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x39 [命令] 0x39
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[数据长度] 0 [数据长度] 0x4

[数据] 无 [数据] xxxxxxxx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE 运动相对位置带符号

27、相对位置清零：不支持广播

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x3A [命令] 0x3A

[数据长度] 0 [数据长度] 0x0

[数据] 无 [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

28、查询运动状态命令：不支持广播

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x3B [命令] 0x3B

[数据长度] 0x00 [数据长度] 0x05

[数据] 无 [数据] xx xx xx xx xx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：

[数据1]：1表示运动中，0表示停止

[数据2]：LL-左限位IO状态 1表示有效 0表示无效

[数据3]：O-原点IO状态 1表示有效 0表示无效

[数据4]：RL-右限位IO状态 1表示有效 0表示无效

[数据5]：EN-使能IO状态 1表示有效 0表示无效

以下命令用于停止操作

29、急停命令：支持广播

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x3C [命令] 0x3C

[数据长度] 0x00 [数据长度] 0x00
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[数据] 无 [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

30、减速停止命令：支持广播

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x3D [命令] 0x3D

[数据长度] 0x00 [数据长度] 0x00

[数据] 无 [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

31、自动查找原点命令1：(M4505不支持该命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x3e [命令] 0x3e

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x00

[数据] 0/1 [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：0表示从反方向开始查找，1表示从正方向开始查找，遇上限位自动

反方向查找，查找到原点以后，自动将相对位置和绝对位置清零。

自动查找原点命令2：(M4505不支持该命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x4e [命令] 0x3e

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x00

[数据] 0/1 [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：0表示从反方向开始查找，1表示从正方向开始查找，先到限位，然后

反方向查找，查找到原点以后，自动将相对位置和绝对位置清零。

自动查找原点命令3：(M4505不支持该命令)

发送： 应答：
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[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x4f [命令] 0x3e

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x00

[数据] 0/1 [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：0表示从反方向开始查找，1表示从正方向开始查找，遇上限位自动

反方向查找，查找到原点以后(该命令用来做扩展命令使用)。

32、设置与西门子PLC通讯内存映射地址

通讯地址 = 映射地址 + 命令代码

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x3f [命令] 0x3f

[数据长度] 0x02 [数据长度] 0x00

[数据] 0xnn,0xnn [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

说明：具体看最后 驱动器与西门子PLC通讯部分。

以下高级命令说明:

33、设置IO取代命令的命令：(M4505不支持该命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x40 [命令] 0x40

[数据长度] 0x07 [数据长度] 0x00

[数据] 0-7BYTE [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据第1位为0x01-0x0f表示IO命令的编号，后面是命令的相关数据。

34、读取IO取代命令的命令：(M4505不支持该命令)
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发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x41 [命令] 0x41

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0xnn

[数据] 0x01-0x0f [数据] 0-7BYTE

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：0x01-0x0f表示IO命令的编号，返回数据该IO命令的相关数据。

35、查询IO状态的命令：(M4505不支持该命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x42 [命令] 0x41

[数据长度] 0x00 [数据长度] 0x05

[数据] 无 [数据] xx xx xx xx xx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：返回数据依次为：IO1/IO2/IO3/IO4/IO5 相关0/1数据。

36、其他输入状态的命令：(M4505不支持该命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x43 [命令] 0x41

[数据长度] 0x00 [数据长度] 0x05

[数据] 无 [数据] xx xx xx xx xx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：返回数据依次为：脉冲pu/方向dr/使能en/f1/f2 相关0/1数据。

37、设置运动中改变运动速度因子命令：(M4505S特有命令)

该命令专为0X45，0X46命令使用，无其他作用

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x44 [命令] 0x41
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[数据长度] 0x04 [数据长度] 0x00

[数据] 32位数据 [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：设置每次0X45，0X46命令所改变的速度数量，该数据称为F。

38、运动中定量改变速度（加）命令：(M4505S特有命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x45 [命令] 0x41

[数据长度] 0x00 [数据长度] 0x00

[数据] 无 [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：运动速度 = 当前运动速度 + 改变运动速度因子F。

39、运动中定量改变速度（减）命令：(M4505S特有命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x46 [命令] 0x41

[数据长度] 0x00 [数据长度] 0x00

[数据] 无 [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：运动速度 = 当前运动速度 - 改变运动速度因子F。

40、恢复出厂设置命令：(M4505S特有命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x47 [命令] 0x47

[数据长度] 0x00 [数据长度] 0x00

[数据] 无 [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：所有变量全部重新初始化，重新启动后生效。
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41、接收命令是否取消CRC校验检查命令：(返回不取消)(M4505S特有命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x48 [命令] 0x48

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x01

[数据] 0x00/0x01 [数据] 0x00/0x01

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：0x00:要检查CRC校验,0x01:不检查CRC校验。

说明：取消校验会有20%的出错概率，建议不取消。

42、是否固定返回8个长度命令(包含CRC10个)：(M4505S特有命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x49 [命令] 0x49

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x01

[数据] 0x00/0x01 [数据] 0x00/0x01

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：0x00:不是固定8个字符长度,0x01:固定8个字符长度。

说明：驱动器接受命令同时支持这两种格式，建议用不固定长度格式。

43、CAN总线发送数据使用标准帧还是扩展帧：(M4505S特有命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x4a [命令] 0x4a

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x01

[数据] 0x00/0x01 [数据] 0x00/0x01

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：0x00:标准帧,0x01:扩展帧。(扩展帧扩展ID固定等于0)

44、CAN总线发送数据通讯波特率设置：(M4505S特有命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x4b [命令] 0x4b

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x01

http://www.shuoke-tech.com


深圳市硕科数控科技有限公司 WWW.SHUOKE-TECH.COM TEL：0755-61179081/61179082

20

[数据] 0xnn [数据] 0xnn

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：数据范围是1-18,默认设置是12(100K通讯波特率)
CAN波特率 1:1M 2:900K 3:800K 4:750K 5:600K 6:500K 7:400K 8:250K 9:200K

10:150K 11:125K 12:100K 13:80K 14:50K 15:25K 16:20K 17:10K 18:5K

45、由232或485发送的数据直接到CAN发送出来：(用于CAN通讯调试，仅RTU)

232或485： CAN发送： (M4505S特有命令)

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x4c [命令] 0x4c

[数据长度] 0x05 [数据长度] 0x05

[数据] 5个任意数据 [数据] 5个任意数据

[CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn

说明：1.CRC校验在转给CAN的时候，直接去掉。用于CAN调试

46、由CAN发送的数据直接到232或485发送出来：(用于CAN通讯调试，仅RTU)

CAN发送： 232或485： (M4505S特有命令)

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x4d [命令] 0x4d

[数据长度] 0x05 [数据长度] 0x05

[数据] 5个任意数据 [数据] 5个任意数据

[CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn

说明：CRC校验在转给串口的时候，自动添加上去。用于CAN调试

47、设置运动脉冲数并开始S曲线运动：不支持广播（32位脉冲统计长度）

方向在脉冲正负数中，正数表示正方向，负数表示负方向。(M4505S特有命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x4e [命令] 0x4e

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xxxxxxxx [数据] 无
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[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE 运动脉冲数4BYTE，根据最高位是否为1来判断方向

也就是根据32位的有符号数来根据正负号来判断方向，根据数的绝

对值来判断脉冲数（支持31位脉冲数）。

48、设置运动脉冲数并开始S曲运动：不支持广播（32位脉冲统计长度）

方向在脉冲正负数中，正数表示正方向，负数表示负方向。(M4505S特有命令)

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x4f [命令] 0x4f

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xxxxxxxx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE，第一位为方向，运动脉冲数为后3位（支持24位无符号脉冲

数）
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以下为闭环运动控制所专有命令：

1、设置运动反馈脉冲数并开始运动：不支持广播（32位反馈脉冲统计长度）

方向在脉冲正负数中，正数表示正方向，负数表示负方向。

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x55 [命令] 0x55

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xxxxxxxx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE 运动反馈脉冲数4BYTE，根据最高位是否为1来判断方向

也就是根据32位的有符号数来根据正负号来判断方向，根据数的绝

对值来反馈判断脉冲数（支持31位脉冲数）。

2、使用电子齿轮运算，设置运动反馈脉冲数并开始运动：不支持广播（32位

反馈脉冲统计长度）方向在脉冲正负数中，正数表示正方向，负数表示负方向。

实际反馈脉冲数 = 设定反馈脉冲数 * 齿轮分子 / 齿轮分母

最高支持数据为运算后的实际反馈脉冲数为31位反馈脉冲数

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x56 [命令] 0x56

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xxxxxxxx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE 运动反馈脉冲数4BYTE，根据最高位是否为1来判断方向

也就是根据32位的有符号数来根据正负号来判断方向，根据数的绝

对值来反馈判断脉冲数（支持31位设定脉冲数）。

3、设置运动反馈脉冲绝对位置并运动：不支持广播（32位反馈脉冲统计长度）

方向在脉冲正负数中，正数负数表示编码器反馈的绝对位置。

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x57 [命令] 0x57

[数据长度] 4 [数据长度] 0

[数据] xxxxxxxx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn
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[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE 运动反馈绝对位置数4BYTE，根据数的绝对位置值来判断是否

运动以及运动距离（支持31位编码器绝对位置数，计算后的实际运

动距离最大为31位数据）。

4、读取闭环绝对位置

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x58 [命令] 0x58

[数据长度] 0 [数据长度] 0x4

[数据] 无 [数据] xx xx xx xx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE运动反馈位置，编码器的反馈位置。

5、闭环绝对位置设置一个值

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x59 [命令] 0x59

[数据长度] 0（或4） [数据长度] 0x00

[数据] xx xx xx xx [数据]无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：设置4BYTE运动反馈绝对位置，无数值就将该变量清零。

6、读取闭环相对位置

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x5a [命令] 0x5a

[数据长度] 0 [数据长度] 0x4

[数据] 无 [数据] xx xx xx xx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：4BYTE运动反馈相对位置，编码器的反馈相对位置。

7、闭环相对位置设置一个值
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发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x5b [命令] 0x5b

[数据长度] 0（或4） [数据长度] 0x00

[数据] xx xx xx xx [数据]无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：设置4BYTE运动反馈相对位置，无数值就将该变量清零。

8、设置编码器方向

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x5c [命令] 0x5c

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x00

[数据] xx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：0编码器正方向，1编码器反方向。

9、设置运动方向

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x5d [命令] 0x5d

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x00

[数据] xx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：0正常运动方向，1反方向运动。

10、设置自动调整积累误差开关

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x5e [命令] 0x5e

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x00

[数据] xx [数据] 无
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[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：0无积累误差，1有积累误差。

11、设置电子齿轮分子

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x5f [命令] 0x5f

[数据长度] 0x04 [数据长度] 0x00

[数据] xx xx xx xx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：16位电子齿轮数，大于16位，只取16无符号位数。

12、读取电子齿轮分子

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x60 [命令] 0x60

[数据长度] 0x00 [数据长度] 0x04

[数据] 无 [数据] xx xx xx xx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：16位电子齿轮数，大于16位，只取16无符号位数。

13、设置电子齿轮分母

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x61 [命令] 0x61

[数据长度] 0x04 [数据长度] 0x00

[数据] xx xx xx xx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：16位电子齿轮数，大于16位，只取16无符号位数。

14、读取电子齿轮分母

发送： 应答：
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[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x62 [命令] 0x62

[数据长度] 0x00 [数据长度] 0x04

[数据] 无 [数据] xx xx xx xx

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：16位电子齿轮数，大于16位，只取16无符号位数。

15、设置编码器AB相信号允许误差（默认200，建议不改动）

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x65 [命令] 0x65

[数据长度] 0x04 [数据长度] 0x00

[数据] xx xx xx xx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：默认200，用来检查AB相信号线是否连接好，如果运动异常，可以先

检查反馈有信号没有接好，没有接好会自动运动中停止。

16、设置编码器没有信号输入最大动作脉冲数（默认5000，建议不改动）

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x66 [命令] 0x66

[数据长度] 0x04 [数据长度] 0x00

[数据] xx xx xx xx [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

数据：默认5000，用来检查编码器信号线是否连接好，如果运动异常，可

以先检查编码器反馈有信号没有接好，没有接好会自动运动中停止。
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通讯格式:ASC（标准：使用和校验）

1、ASC与RTU的基本区别

A. 将RTU通讯格式的CRC校验改成和校验，计算出校验结果

B. 将命令使用BCD码的格式(1个字符变为2个字符)

C. 前面加上””””:””””，后面加上0x0d,0x0a

2、ASC通讯的的基本格式：

发送:地址 + 命令 + 数据长度 + 32位参数 + 和校验

地址:1-247

命令:1-127为发送命令

数据长度:从下一个字符开始统计，到结束的字节数.

参数:4个字符(32BIT)的参数

和校验:前面所有的字符和取低8位.

正确返回: 地址 + 命令 + 数据长度 + 32位参数 + 和校验

地址:1-247

命令:1-127为发送命令,原命令返回表示命令成功

数据长度:从下一个字符开始统计，到结束的字节数（和校验：+1，CRC：

+2）.

参数:最长4个字符(32BIT)的参数

和校验:前面所有的字符和取低8位.

失败返回: 地址 + 命令 + 数据长度 + 8位参数 + 和校验
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地址:1-247

命令:1-127为发送命令,最高位置1表示返回命令失败

数据长度:从下一个字符开始统计，到结束的字节数（和校验：+1，CRC：

+2）.

参数:返回失败的错误代码

0X01：表示接收超时（数据长度不对）

0x02：表示校验错误

0x03：该命令不存在

0X04：表示参数超出范围

和校验:前面所有的字符和取低8位.

3、基本通讯协议如下：

(具体协议内容参见RTU通讯协议，以下例子举例协议转换过程)

例如:更改地址

更改地址：地址数据1个字节，不支持广播

发送：（RTU） 应答：（RTU）

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x02

[命令] 0x22 [命令] 0x22

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x01

[数据] 0X02（新地址） [数据] 0X02（新地址）

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

/////////////////////////////////////////////////////////////////

更改地址：地址数据1个字节，不支持广播

发送：（ASC） 应答：（ASC）

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x22 [命令] 0x22

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x01

[数据] 0X02（新地址） [数据] 0X02（新地址）

[LRC校验] 0xnn [LRC校验] 0xnn

ASC通讯过程

ASC格式发送为:

‘‘‘‘:’’’’ + ‘‘‘‘0’’’’ +‘‘‘‘1’’’’ +‘‘‘‘2’’’’ +‘‘‘‘2’’’’ +‘‘‘‘0’’’’ +‘‘‘‘1’’’’ +‘‘‘‘0’’’’ +‘‘‘‘2’’’’ +‘‘‘‘n’’’’ +‘‘‘‘n’’’’ +0x0d+0x0a
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0x01 0x22 0x01 0x02 (LRC)0xnn

ASC格式应答为:

‘‘‘‘:’’’’ + ‘‘‘‘0’’’’ +‘‘‘‘2’’’’ +‘‘‘‘2’’’’ +‘‘‘‘2’’’’ +‘‘‘‘0’’’’ +‘‘‘‘1’’’’ +‘‘‘‘0’’’’ +‘‘‘‘2’’’’ +‘‘‘‘n’’’’ +‘‘‘‘n’’’’ +0x0d +0x0a

0x02 0x22 0x01 0x02 (LRC)0xnn

注意：1、[设备地址][命令][数据]ASC和RTU都一样, [数据长度]ASC比RTU模

式少1。

2、ASC使用LRC校验，RTU使用CRC校验。

3、‘‘‘‘:’’’’ 0x0d 0x0a 这3个不加入LRC校验

http://www.shuoke-tech.com


深圳市硕科数控科技有限公司 WWW.SHUOKE-TECH.COM TEL：0755-61179081/61179082

30

CAN 通讯说明
1、同时支持CAN的标准通讯模式和扩展通讯模式，扩展ID固定为0；标准ID是

设备设定的8位地址即1-250之间的地址：地址0仍然作为广播使用：251-255仍然

保留。

2、CAN波特率支持： 1:1M 2:900K 3:800K 4:750K 5:600K

6:500K 7:400K 8:250K 9:200K 10:150K 11:125K 12:100K 13:80K

14:50K 15:25K 16:20K 17:10K 18:5K 默认为100k

3、CAN通讯的通讯协议内容基本和MODBUS的RTU模式通讯协议内容一致（但不

带CRC校验码） ，但特别说明三点：

A.CAN通讯协议的数据固定长度为8个数据，不足8位的数据，可以直接在数

据后面补0，直到补足8位数据为止；

B.CAN通讯的过滤条件是：

a.(标准帧)CAN标准ID = 数据第一个字符 = 设备地址

b.(扩展帧)CAN扩展ID = 数据第一个字符 = 设备地址

c.CAN的数据长度 = 8

C.在2毫秒时间内如果驱动器发出的数据没有被接收，自动取消发送。

4、CAN通讯调试过程可以参考通讯协议0X4C和0X4D命令，这两条命令是专门

用来测试CAN通讯相关数据收发测试（IO取代命令的设置，只能在232或485中完

成）。

5、实际使用举例如下：

通讯协议

更改地址：地址数据1个字节，不支持广播

发送：（RTU） 应答：（RTU）

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x02

[命令] 0x22 [命令] 0x22

[数据长度] 0x01 [数据长度] 0x01

[数据] 0X02（新地址） [数据] 0X02（新地址）

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

在CAN通讯的情况下：

CAN标准ID=[设备地址] 0x01

CAN扩展ID = 0

CAN的数据长度 = 8

CAN的数据 = 0x01 0x22 0x01 0X02 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0
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CAN通讯常用指令列表

1、通讯测试命令(按RTU格式去掉CRC校验，补足8位，就是CAN协议)

注：以RTU格式为标准，转换关系如下：

(如1：查当前速度命令)

地址 命令 长度 数据 CRC校验放弃

RTU的数据 = 0x00 0x36 0x00 CRC1 CRC2

CAN的数据 = 0x00 0x21 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

地址 命令 长度 数据（补5个0x00,总长8BYTE）

(如2：设定初速度命令)

地址 命令 长度 数据 CRC校验放弃

CAN的数据 = 0x01 0x25 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn CRC1 CRC2

CAN的数据 = 0x01 0x25 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（速度）（补1个0x00,总长8BYTE）

A.从CAN发送数据，串口检测是否接收到数据的命令：

CAN标准ID=[设备地址] 0x01

CAN扩展ID = 0

CAN的数据长度 = 8

CAN的数据 = 0x01 0x4d 0x05 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn

说明： 地址 命令 数据长度 数据

串口将接受到 0x01 0x4d 0x05 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn +CRC

B.从串口发送数据，CAN检测是否接收到数据的命令：

串口发数据 = 0x01 0x4c 0x05 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn +CRC

说明： 地址 命令 数据长度 数据

CAN将接收：0x01 0x4c 0x05 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn

2、查询地址（广播命令）

CAN标准ID=[设备地址] 0x00（地址为0）

CAN扩展ID = 0

CAN的数据长度 = 8

CAN的数据 = 0x00 0x21 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0
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3、其他非广播命令/返回部分看上面RTU通讯协议（RTU通讯协议为标准）

固定的部分

CAN标准ID=[设备地址] 0x01（地址非0）

CAN扩展ID = 0

CAN的数据长度 = 8

发送内容部分

握手命令

CAN的数据 = 0x01 0x20 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

查地址命令

CAN的数据 = 0x01 0x22 0x01 0X02 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（新地址） 填0

查循波特率命令

CAN的数据 = 0x01 0x23 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

改波特率命令

CAN的数据 = 0x01 0x24 0x01 0X06 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（6=9600） 填0

/////////////////////////////////////////////////////////////

设定初速度命令

CAN的数据 = 0x01 0x25 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（速度） 填0

查初速度命令

CAN的数据 = 0x01 0x26 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

设定最大速度命令

CAN的数据 = 0x01 0x27 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（速度） 填0

查最大速度命令

CAN的数据 = 0x01 0x28 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

设定末速度命令

CAN的数据 = 0x01 0x29 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（速度） 填0

查末速度命令
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CAN的数据 = 0x01 0x2a 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

设定加速度命令

CAN的数据 = 0x01 0x2b 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（速度） 填0

查加速度命令

CAN的数据 = 0x01 0x2c 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

设定减速度命令

CAN的数据 = 0x01 0x2d 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（速度） 填0

查减速度命令

CAN的数据 = 0x01 0x2e 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

设定归零速度命令

CAN的数据 = 0x01 0x2f 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（速度） 填0

查归零速度命令

CAN的数据 = 0x01 0x30 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

/////////////////////////////////////////////////////

固定脉冲运动命令1

CAN的数据 = 0x01 0x31 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（脉冲） 填0

固定脉冲运动命令2

CAN的数据 = 0x01 0x32 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（方向+脉冲） 填0

恒速运动命令1

CAN的数据 = 0x01 0x33 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（速度） 填0

恒速运动命令2

CAN的数据 = 0x01 0x34 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（方向+速度） 填0

运动中改变速度命令

CAN的数据 = 0x01 0x35 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（速度） 填0
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自动查找原点命令

CAN的数据 = 0x01 0x3E 0x01 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（速度） 填0

急停命令

CAN的数据 = 0x01 0x3C 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（新地址） 填0

减速停止命令

CAN的数据 = 0x01 0x3D 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（新地址） 填0

////////////////////////////////////

查当前速度命令

CAN的数据 = 0x01 0x36 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（新地址） 填0

查绝对位置命令

CAN的数据 = 0x01 0x37 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（新地址） 填0

绝对位置清零命令

CAN的数据 = 0x01 0x38 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（新地址） 填0

查相对位置命令

CAN的数据 = 0x01 0x39 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（新地址） 填0

相对位置清零命令

CAN的数据 = 0x01 0x3A 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（新地址） 填0

查当前运动状态命令

CAN的数据 = 0x01 0x3B 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（新地址） 填0

查询IN1-5状态命令

CAN的数据 = 0x01 0x42 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（新地址） 填0
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以下闭环相关命令

使用前进/后退（反馈脉冲数）运动命令

CAN的数据 = 0x01 0x55 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（闭环脉冲） 填0

使用电子齿轮进行运动命令

CAN的数据 = 0x01 0x56 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（闭环脉冲） 填0

使用绝对位置进行运动命令

CAN的数据 = 0x01 0x57 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（闭环脉冲） 填0

查闭环绝对位置命令

CAN的数据 = 0x01 0x58 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

设置（或清0）闭环绝对位置命令

CAN的数据 = 0x01 0x59 0/4 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（位置） 填0

查闭环相对位置命令

CAN的数据 = 0x01 0x5a 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

设置（或清0）相环绝对位置命令

CAN的数据 = 0x01 0x5b 0/4 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据（位置） 填0

设置编码器反馈方向命令

CAN的数据 = 0x01 0x5c 0x01 0/1 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

设置运动方向命令（是否反方向运动）

CAN的数据 = 0x01 0x5d 0x01 0/1 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

设置是否消除累计误差命令（0消除/1不消除）

CAN的数据 = 0x01 0x5e 0x01 0/1 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

设置电子齿轮分子（最大16位数）

CAN的数据 = 0x01 0x5f 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0
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读取电子齿轮分子（最大16位数）

CAN的数据 = 0x01 0x60 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

设置电子齿轮分母（最大16位数）

CAN的数据 = 0x01 0x61 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

读取电子齿轮分母（最大16位数）

CAN的数据 = 0x01 0x62 0x00 0X00 0X00 0X00 0X00 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

设置编码器AB信号允许误差（默认200，建议不变）

CAN的数据 = 0x01 0x65 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0

设置编码器无信号允许运动脉冲数（默认5000，建议不变）

CAN的数据 = 0x01 0x66 0x04 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0Xnn 0X00

说明： 地址 命令 数据长度 数据 填0
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各种品牌PLC标准通讯的标准格式

模式说明 PLC为主模式 , 驱动器为从模式，仅支持485通讯

一、写命令格式（功能码固定为0x10）

通讯中寄存区始地址 = 驱动器映射地址 + 协议命令码.
举例说明

PLC发送:
地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x28 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x28 0x00 0x02 0xnn 0xnn

二、读命令格式（功能码固定为0x03）

举例说明

PLC发送:
地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x28 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

三、西门子寄存区起始地址映射需要注意的地方

西门子寄存器地址注意: (可能)通讯地址 = (VB地址+1)/2, 因为vb是字节,而西门子用的是字(2字节)

驱动器接收命令的寄存器地址 = (驱动器寄存器映射地址 + 0x20)

原因: 0x20是驱动器命令列表的第一命令码
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通讯中地址 = 驱动器映射地址 + 协议命令码.(每一个命令对应一个地址)

四、写映射寄存器数据命令(可通过工具写入)

30、设置与西门子PLC通讯内存映射地址

通讯地址 = 映射地址 + 命令代码

发送： 应答：

[设备地址] 0x01 [设备地址] 0x01

[命令] 0x3f [命令] 0x3f

[数据长度] 0x02 [数据长度] 0x00

[数据] 0xnn,0xnn [数据] 无

[CRC校验1] 0xnn [CRC校验1] 0xnn

[CRC校验2] 0xnn [CRC校验2] 0xnn

五、所有写命令

写地址的操作地址为的起始地址为0x20：

1、更改地址：地址数据1个字节，不支持广播,需重新启动
寄存区始地址 = 映射地址+0x22
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x22 0x00 0x02 0x04 0x02 0x00 0x00 0x00 0xnn 0xnn

新地址 补3个0x00数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x22 0x00 0x02 0xnn 0xnn

2、改变当前波特率，不支持广播，
寄存区始地址 = 映射地址+0x24
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x24 0x00 0x02 0x04 0x06 0x00 0x00 0x00 0xnn 0xnn

波特率代号 补3个0x00数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x24 0x00 0x02 0xnn 0xnn

波特率代号：
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0x01：300 0x02:600 0x03:1200 0x04:2400 0x05:4800

0x06:9600 0x07:19200 0x08:38400 0x09:57600(红色保留不用)

////////////////////////////////////////////////////////

运动参数（初速度，加速度，最大速度，减速度，停止速度）示意图：

以下用于设置位置运动参数

3、设置运动初速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）
寄存区始地址 = 映射地址+0x25
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x25 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

初速度数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x25 0x00 0x02 0xnn 0xnn
运动初速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

4、设置运动最大速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）
寄存区始地址 = 映射地址+0x27
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x27 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

最大速度数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x27 0x00 0x02 0xnn 0xnn
运动最大速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

5、设置运动末速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）
寄存区始地址 = 映射地址+0x29
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x29 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

末速度数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x29 0x00 0x02 0xnn 0xnn
运动末速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04
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6、设置运动加速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）
寄存区始地址 = 映射地址+0x2b
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x2b 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

加速度数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x2b 0x00 0x02 0xnn 0xnn
运动加速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

7、设置运动减速度：不运动，不支持广播（32位脉冲统计长度）
寄存区始地址 = 映射地址+0x2d
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x2d 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

减速度数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x2d 0x00 0x02 0xnn 0xnn
运动减速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

8、设置归零查找原点运动速度：不运动，不支持广播（32位脉冲统计长度）

(M4505不支持该命令)
寄存区始地址 = 映射地址+0x2f
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x2f 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

归零速度数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x2f 0x00 0x02 0xnn 0xnn
运动归零速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

///////////////////////////////////////////////////////////

9、设置运动脉冲数并开始运动：不支持广播（32位脉冲统计长度）

方向在脉冲正负数中，正数表示正方向，负数表示负方向。

http://www.shuoke-tech.com


深圳市硕科数控科技有限公司 WWW.SHUOKE-TECH.COM TEL：0755-61179081/61179082

41

寄存区始地址 = 映射地址+0x31
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x31 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

带正负脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x31 0x00 0x02 0xnn 0xnn
数据：4BYTE 运动脉冲数4BYTE，根据最高位是否为1来判断方向

也就是根据32位的有符号数来根据正负号来判断方向，根据数的绝

对值来判断脉冲数（支持31位脉冲数）。

10、设置运动脉冲数并开始运动：不支持广播（32位脉冲统计长度）

第一位为方向，1正方向，0负方向，运动脉冲数为后3位
寄存区始地址 = 映射地址+0x32
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x32 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

方向 正脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x32 0x00 0x02 0xnn 0xnn
数据：4BYTE，第一位为方向，1正方向，0负方向，运动脉冲数为后3位（支

持24位无符号脉冲数）

///////////////////////////////////////////////////////////

以下用于恒速运动

11、设置运动速度，并恒速运动命令：不支持广播

方向在脉冲正负数中，正数表示正方向，负数表示负方向。
寄存区始地址 = 映射地址+0x33
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x33 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

带正负脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x33 0x00 0x02 0xnn 0xnn
数据：4BYTE 运动脉冲数4BYTE，根据最高位是否为1来判断方向

也就是根据32位的有符号数来根据正负号来判断方向，根据数的绝

对值来判断脉冲数（支持31位脉冲数）。
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12、设置运动速度，并恒速运动命令：不支持广播

第一位为方向，1正方向，0负方向，运动脉冲数为后3位
寄存区始地址 = 映射地址+0x34
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x34 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

方向 正脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x34 0x00 0x02 0xnn 0xnn
数据：4BYTE，第一位为方向，1正方向，0负方向，运动脉冲数为后3位（支

持24位无符号脉冲数）

13、设置运动过程中，改变速度：不支持广播(M4505不支持该命令)

改变速度,不改变方向。
寄存区始地址 = 映射地址+0x35
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x35 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

新速度数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x35 0x00 0x02 0xnn 0xnn
数据：4BYTE，0-100K速度数据

14、绝对位置清零：不支持广播
寄存区始地址 = 映射地址+0x38
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x38 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

无效任意数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x38 0x00 0x02 0xnn 0xnn

15、相对位置清零：不支持广播
寄存区始地址 = 映射地址+0x3A
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x3A 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn
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无效任意数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x3A 0x00 0x02 0xnn 0xnn

以下命令用于停止操作

16、急停命令：支持广播
寄存区始地址 = 映射地址+0x3C
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x3C 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

无效任意数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x3C 0x00 0x02 0xnn 0xnn

17、减速停止命令：支持广播
寄存区始地址 = 映射地址+0x3D
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x3D 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

无效任意数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x3D 0x00 0x02 0xnn 0xnn

18、自动查找原点命令：(M4505不支持该命令)
寄存区始地址 = 映射地址+0x3E
PLC发送:

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x3E 0x00 0x02 0x04 0xnn 0x00 0x00 0x00 0xnn 0xnn

方向 无效任意数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x3E 0x00 0x02 0xnn 0xnn

数据：0表示从反方向开始查找，1表示从正方向开始查找，遇上限位自动

反方向查找，查找到原点以后，自动将相对位置和绝对位置清零。

六、所有读命令
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1、请求握手命令，不做CRC数据检查,可以参考返回的CRC校验
寄存区始地址 = 映射地址+0x20
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x20 0x00 0x00 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0xnn 0xnn

2、 查询设备地址命令为0x21，该命令支持广播
寄存区始地址 = 映射地址+0x21
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x00 0x03 0x00 0x21 0x00 0x00 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0xnn 0xnn

3、查询当前波特率
寄存区始地址 = 映射地址+0x23
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x23 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x04 0x01 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

波特率代号 补零

4、读取运动初速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）
寄存区始地址 = 映射地址+0x26
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x26 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

初速度数据

运动初速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

5、读取运动最大速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）
寄存区始地址 = 映射地址+0x28
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x28 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
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0x01 0x03 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn
最大速度数据

运动最大速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

6、读取设置运动末速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）
寄存区始地址 = 映射地址+0x2a
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x2a 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

末速度数据

运动末速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

7、读取运动加速度：不支持广播（32位脉冲统计长度）
寄存区始地址 = 映射地址+0x2c
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x2c 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

加速度数据

运动加速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

8、读取运动减速度：不运动，不支持广播（32位脉冲统计长度）
寄存区始地址 = 映射地址+0x2e
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x2e 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

减速度数据

运动减速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

9、读取归零运动速度：不运动，不支持广播（32位脉冲统计长度）(M4505不

支持该命令)
寄存区始地址 = 映射地址+0x30
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x30 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn
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归零速度数据

运动减速度4BYTE，数据范围：0----100K，超出范围报错0X04

//////////////////////////////////////////////////////////////

以下用于查询运动状态

10、查询运动速度：不支持广播
寄存区始地址 = 映射地址+0x36
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x36 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

当前速度数据

数据：4BYTE运动速度4BYTE，最大不超过100K

11、查询运动绝对位置：不支持广播
寄存区始地址 = 映射地址+0x37
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x37 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

当前绝对位置数据

数据：4BYTE 绝对位置带符号的32位数

12、查询运动相对位置：不支持广播
寄存区始地址 = 映射地址+0x39
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x39 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

当前相对位置数据

数据：4BYTE 绝对位置带符号的32位数

13、查询运动状态命令：不支持广播
寄存区始地址 = 映射地址+0x3b
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x3b 0x00 0x04 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x08 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

前5位有效,后面补0

数据：
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[数据1]：1表示运动中，0表示停止

[数据2]：LL-左限位IO状态 1表示有效 0表示无效

[数据3]：O-原点IO状态 1表示有效 0表示无效

[数据4]：RL-右限位IO状态 1表示有效 0表示无效

[数据5]：EN-使能IO状态 1表示有效 0表示无效
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以下用于闭环运动控制：用于M6505闭环运动控制步进驱动器

1、设置运动反馈脉冲数并开始运动：不支持广播（32位反馈脉冲统计长度）

方向在脉冲正负数中，正数表示正方向，负数表示负方向。
寄存区始地址 = 映射地址+0x55
PLC发送:
地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x55 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

带正负脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x55 0x00 0x02 0xnn 0xnn
数据：4BYTE 运动反馈脉冲数4BYTE，根据最高位是否为1来判断方向

也就是根据32位的有符号数来根据正负号来判断方向，根据数的绝

对值来反馈判断脉冲数（支持31位脉冲数）。

2、使用电子齿轮运算，设置运动反馈脉冲数并开始运动：不支持广播（32位

反馈脉冲统计长度）方向在脉冲正负数中，正数表示正方向，负数表示负方向。

实际反馈脉冲数 = 设定反馈脉冲数 * 齿轮分子 / 齿轮分母

最高支持数据为运算后的实际反馈脉冲数为31位反馈脉冲数
寄存区始地址 = 映射地址+0x56
PLC发送:
地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x56 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

带正负脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x56 0x00 0x02 0xnn 0xnn
数据：4BYTE 运动反馈脉冲数4BYTE，根据最高位是否为1来判断方向

也就是根据32位的有符号数来根据正负号来判断方向，根据数的绝

对值来反馈判断脉冲数（支持31位设定脉冲数）。

3、设置运动反馈脉冲绝对位置并运动：不支持广播（32位反馈脉冲统计长度）

方向在脉冲正负数中，正数负数表示编码器反馈的绝对位置。
寄存区始地址 = 映射地址+0x57
PLC发送:
地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x57 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

带正负脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x57 0x00 0x02 0xnn 0xnn
数据：4BYTE 运动反馈绝对位置数4BYTE，根据数的绝对位置值来判断是否
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运动以及运动距离（支持31位编码器绝对位置数，计算后的实际运

动距离最大为31位数据）。

4、读取闭环绝对位置
寄存区始地址 = 映射地址+0x58
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x58 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

数据：4BYTE运动反馈位置，编码器的反馈位置。

5、闭环绝对位置设置一个值(用于清0)
寄存区始地址 = 映射地址+0x59
PLC发送:
地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x59 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

带正负脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x59 0x00 0x02 0xnn 0xnn
数据：设置4BYTE运动反馈绝对位置，无数值就将该变量清零。

6、读取闭环相对位置
寄存区始地址 = 映射地址+0x5a
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x5a 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

7、闭环相对位置设置一个值(用于清0)

发送： 应答：
寄存区始地址 = 映射地址+0x5b

PLC发送:
地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x5b 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

带正负脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x5b 0x00 0x02 0xnn 0xnn

http://www.shuoke-tech.com


深圳市硕科数控科技有限公司 WWW.SHUOKE-TECH.COM TEL：0755-61179081/61179082

50

数据：设置4BYTE运动反馈相对位置，无数值就将该变量清零。

8、设置编码器方向

发送： 应答：
寄存区始地址 = 映射地址+0x5c

PLC发送:
地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x5c 0x00 0x01 0x02 0x01/0x00 0xnn 0xnn 0xnn

带正负脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x5C 0x00 0x01 0xnn 0xnn
数据：0编码器正方向，1编码器反方向。

9、设置运动方向

发送： 应答：
寄存区始地址 = 映射地址+0x5d
PLC发送:
地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x5d 0x00 0x01 0x02 0x01/0x00 0xnn 0xnn 0xnn

带正负脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x5d 0x00 0x01 0xnn 0xnn
数据：0正常运动方向，1反方向运动。

10、设置自动调整积累误差开关

发送： 应答：
寄存区始地址 = 映射地址+0x5e
PLC发送:
地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x5e 0x00 0x01 0x02 0x01/0x00 0xnn 0xnn 0xnn

带正负脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x5e 0x00 0x01 0xnn 0xnn
数据：0无积累误差，1有积累误差。

11、设置电子齿轮分子

发送： 应答：
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寄存区始地址 = 映射地址+0x5f
PLC发送:
地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x5f 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

带正负脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x5f 0x00 0x02 0xnn 0xnn
数据：16位电子齿轮数，大于16位，只取16无符号位数。

12、读取电子齿轮分子
寄存区始地址 = 映射地址+0x60
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x60 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn
数据：16位电子齿轮数，大于16位，只取16无符号位数。

13、设置电子齿轮分母

发送： 应答：
寄存区始地址 = 映射地址+0x61
PLC发送:
地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x61 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

带正负脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x61 0x00 0x02 0xnn 0xnn
数据：16位电子齿轮数，大于16位，只取16无符号位数。

14、读取电子齿轮分母
寄存区始地址 = 映射地址+0x62
PLC发送:

地址 功能读 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x03 0x00 0x62 0x00 0x02 0xnn 0xnn

驱动器返回

地址 功能读 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x03 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

15、设置编码器AB相信号允许误差（默认200，建议不改动）
寄存区始地址 = 映射地址+0x65
PLC发送:
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地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x65 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

带正负脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x65 0x00 0x02 0xnn 0xnn
数据：默认200，用来检查AB相信号线是否连接好，如果运动异常，可以先

检查反馈有信号没有接好，没有接好会自动运动中停止。

16、设置编码器没有信号输入最大动作脉冲数（默认5000，建议不改动）
寄存区始地址 = 映射地址+0x66
PLC发送:
地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 数据字节数 传递数据 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x66 0x00 0x02 0x04 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn 0xnn

带正负脉冲数据

驱动器返回

地址 功能写 寄存区始地址 寄存器数量 CRC校验
0x01 0x10 0x00 0x66 0x00 0x02 0xnn 0xnn
数据：默认5000，用来检查编码器信号线是否连接好，如果运动异常，可

以先检查编码器反馈有信号没有接好，没有接好会自动运动中停止。

http://www.shuoke-tech.com

