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欧姆龙主站配置威科达总线通用型和张力型伺服示例 

 

1. 系统配置 

本文示例主要介绍，如何使用欧姆龙 Sysmac Studio 软件，将欧姆龙主站与威科达总线

型伺服（通用型和张力型）搭配起来，配置一个完整的闭环收放卷张力系统的流程。同

时，介绍了此流程中伺服需要设置的部分参数，以及通过 SDO 修改伺服参数的方法。 

 
  如图，图中系统共有 3个伺服轴，一个牵引主轴、一个放卷轴和一个收卷轴，其

中，牵引主轴为总线型通用伺服，放卷轴和收卷轴为总线型张力伺服。因为通用伺服

与张力伺服配置过程略有不同，下面将分为两小节进行详细介绍。  
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2. 总线型通用伺服配置流程  

首先配置总线型通用伺服，操作主流程如下 ： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

  

开始 

准备 

伺服设置 

NJ 软件配置 

程序控制 

结束 

1. 安装 Sysmac Studio V1.10 软件 

2. 导入设备描述文件（.XML）到 ESI库 

3. 设置电脑网络连接属性 

0设置伺服站号 P08.41，本例设置为 1 

1. 新建工程 

2. 通信设置 

3. 设备扫描或手动添加 

4. 轴参数配置 
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配置操作流程： 

2.1 准备工作 

1） 安装sysmac studio 的软件，建议安装V1.10 及以上版本。 

Sysmac studio V1.03 及以下版本，不能识别第三方伺服。 

Sysmac studio V1.09 补丁版、V 1.10 及以上的版本，不再校验xml 中厂家ID 与程序中的是

否一致，可匹配所有VC总线的xml 文件 

Sysmac studio 软件1.05~1.09 版本，必须判断xml 文件中1018h 的三个参数与程序中的是否

一致，目前已发放的版本中，可使用的有V1.1，V1.9，V2.1 及以上。 

2） 导入设备描述文件。 

使用“VECServeecat_tensin.hex.xml”及以上版本的设备描述文件，文件放置路径如下：

OMRON\Sysmac Studio\IODeviceProfiles\EsiFiles\UserEsiFiles 

首次将xml 文件放置在该路径下时，需要重启Sysmac studio 软件。 

3） 设置电脑的网络连接属性 

如果电脑与NJ 控制器选择USB 直连，则略过此步； 

如果电脑与 NJ 控制器选择 Ethernet 直接连接，则设置电脑的 TCP/IP 属性，如下图所示： 

 

 

2.2 伺服参数设置连接 

1） 伺服参数 P08.41 设置伺服站号，本例设置为 1 

2） 连接： 
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ECAT_Out 

ECAT_In 

Encoder 

Control terminal 
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2.3 工程配置 

1） 新建工程 

 

设备：根据实际选择控制器型号以及版本号 

 

2）通信设置 

进入主界面后，在“控制器”-→ “通信设置”中设置电脑与NJ 控制器的连接方式。 

选择“USB—直接连接”，则直接进行“USB 通讯测试”，测试成功则可进行下一步； 

选择“Ethernet—直接连接”，则将IP 地址设置为NJ 控制的IP 地址：192.168.250.1，然后

进行“Ethernet通讯测试”，测试成功则可进行下一步； 
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2.4 添加节点 

1）手动添加，添加前请按照此步骤导入 XML 文件，若安装软件的时候已经将文件已经导入，此

步骤可以省略 
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2）XML 文件添加完毕后，关闭软件再重新打开软件，之前导入的文件会作为一个设备被自动调

入软件，右侧的设备组件中可以找到 VEC 产品。从右侧设备组中找到“VECServo”单击双击，在

下面版本显示栏中会显示此组件所有的版本号，这里只有一个版本，双击此版本的组件，系统会

将组件自动添加到 Master 主设备下面（若 ESI 库中没有相关伺服的描述文件，右侧设备组中就

找不到设备，需按前面步骤①导入 XML 文件后，再进行此步骤操作） 
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2.5 节点配置 

1）组件添加成功后就可以对此组件节点进行相关配置，下图是节点基本信息的配置（注意：节

点地址需要与伺服 P08.41号参数设置成一致）。 
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2）接下来进行过程数据配置，进入 PDO 映射对话框，根据组件应用的功能和需要工作的模式选

择一组合适的 PDO 映射数据，单击“确定”按钮 

 

 

2.6 轴配置 

1）上一步完成后 VEC 伺服就正式作为一个 IO 设备挂在了主站下面（此时只是作为一个普通的

IO 设备而已，还不能用作运动控制）。因伺服通常是作为一个运动控制的设备（轴）来使用，所

以接下来进行轴的配置，如下图添加一个运动控制轴，添加完毕你可以根据实际情况更改轴名称，

这里使用默认轴名称“MC_Axis000” 

 

轴新建完毕后，鼠标双击新建轴设置轴参数，各设置项目如下： 
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2）轴分配 

 

 

3）过程数据映射。按照上文“1.5 节点配置”中选择的 PDO 映射对象，一一分配包括：输出参

数(控制器到设备)、输入参数( 设备到控制器)，注意对象名称、节点号、索引号必须正确选择，

每一个选择的映射对象都必须正确分配，否则将发生错误。数字输入如果用不到可以不作配置，

60FD 必须按 bit 位映射，必须按照下图映射成与欧姆龙的一致。 
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3）单位换算设置。根据实际使用的电机分辨率设置“电机转一周的指令脉冲数”( 比如2500线 

电机选择一圈为10000个脉冲)，需要设置正确，电机转一周的工作行程根据实际设置，实际类

似与在上位机做了电子齿轮换算，伺服内部不用再设定换算比例。 

 

 

4）加减速、跃度、最大扭力等设置 
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5）其它操作设置，根据需要选用，这里保持默认 

 

6）软件限位设置， 可选用软件限位功能，使用上位机进行原点回零后，软件限位生效 

 

 

 

2.7 任务配置 

上面设置完毕后，此时添加的 IO 从站设备已被正式关联为一个可以做运动控制的轴，用户可

以在程序中使用 LD 或 ST 指令，调用运动控制模块对设备进行控制。下面介绍 DC 时钟的设置，

默认时钟为 1ms，在离线状态下，在“任务设置”中可更改同步时钟( 主固定周期任务的周期)。 
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2.8 程序控制 

1）配置完成后，即可通过编写PLC 程序控制伺服运行。如下图，点击“编程—POUs—程序—

Programs—Section0”,开始编程。 

 

2）如下图，在程序中添加“MC_Power”、“MC_MoveVelocity”、“MC_Stop”等模块，添加

设置完成后，点击“工程—编译控制器”，确认程序无误。 
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3）在线运行。所有设置与编程完成后，切换到在线状态“ ”，执行下载到控制器

“ ”。使用同步功能“ ”，可比较当前程序与控制器中程序的差异，然后根据需

要决定是下载到控制器，还是从控制器上传“ ”，也可不作更改。 

4）下载完成后，可在线调试。 
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3. 总线型张力伺服配置流程 

总线型伺服用于张力控制时，需要特别设定的参数如下： 

1、 P14.48 设置为：2-卷经通过通信提供的主轴转速计算; 

2、 P14.64 设置成主轴编码器分辨率，单位为脉冲/转; 

3、 操作模式 6060h 设置为 14； 

4、 通过 PDO 通信将主轴的位置写入到从轴的 0x607A 中 

第 1、2 步在伺服中设定，第 3、4 步可按照以下步骤进行： 

 

3.1 准备工作 （同 2.1） 

3.2 伺服参数设置与连接 （同 2.2） 

3.3 工程配置 （同 2.3） 

3.4 添加节点 （同 2.4） 

 

3.5 节点配置 

1）组件添加成功后就可以对此组件节点进行相关配置，下图是节点基本信息的配置（注意：节

点地址需要与伺服 P08.41号参数设置成一致）。 

 
 

2）接下来进行过程数据配置，进入 PDO 映射对话框，根据组件应用的功能和需要工作的模式选

择一组合适的 PDO 映射数据。此处与牵引主轴不同的是，放卷轴和收卷轴 PDO 映射选择为：输出

（1st receive PDO Mapping），输入（1st
 
transmit PDO Mapping） 
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然后选择编辑，点击右下角“添加 PDO 条目”，添加与张力相关的 PDO 参数 

 

输出 PDO 添加配置如下（可根据需要添加更多）： 
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输入 PDO 添加配置如下（可根据需要添加更多）： 

 
添加完成后，点击确定，完成放卷节点配置。同样的方法，完成收卷节点配置。 

 

3.6 I/O 映射配置 

  节点配置完成后，双击 I/O 映射，进入 I/O 端口配置 

 
打开节点 2，可以看到上一步节点配置中所配置的所有输入、输出 PDO 
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I/O 映射端口配置如下变量（根据需要配置），变量类型为全局变量，变量定义完成后，便

可以开始程序编写 
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3.7 程序控制 

1）控制模式写入，给放卷轴控制模式(Modes02)和收卷轴控制模式(Modes03)赋值 14（张

力模式） 

 

2）放卷收卷伺服使能：放卷控制字（Ctl_Word02）和收卷控制字（Ctl_Word03）按顺序

赋值：6→7→15，伺服即可使能成功 

 
3）主轴的实时位置（Act_Pos0）直接赋给放卷目标位置（Target_Pos02）和收卷目标位置

（Target_Pos03） 

 

4）初始卷径给定，根据实际卷径大小，输入一个值 init_inpute02/03（放卷初始卷径输

入）赋给 init02/03（初始卷径 1）。注意： 

a、此处需设置伺服参数：P14.60=1（初始卷径的来源值为初始卷径 1） 

b、此处 init_input02（放卷初始卷径输入）以及 init_input03（收卷初始卷径输入）的单

位为 0.1mm，即输入值填 900，对应卷径为 90mm。 

 

5）触发换卷信号，每次换卷后，都需要触发该信号，伺服会将初始卷径值赋给当前的实时

卷径。注意：此处需设置伺服参数：P12.01=51（换卷） 
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6）张力给定 

 

5）张力相关参数读取 
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威科达科技有限公司 

4. 调试 

1）设置放卷和收卷伺服张力相关参数，参考：5. 张力伺服参数设置，需设定好参数后才

能进行下一步 

 

2）牵引主轴伺服使能 

 

3）张力给定 

 
 

4）放卷收卷伺服使能 

 

5）使能后，观察放卷张力显示、收卷张力显示是否正确，实际卷径是否正确，如果不正确

则伺服需要执行换卷； 

 

6）启动主轴，放卷和收卷轴将按照给定的张力，跟随主轴一起运动。 
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5. 张力伺服参数设置（闭环速度模式） 

1.1 设置机械参数 

参数号 参数说明 设置范围 默认

值 

生效方式 

P14.18 主轴进料每米脉冲数，双字参数 0 至

2147483647 

10000 上电有效 

P14.20 卷轴每转脉冲数，双字参数 
0 至

2147483647 

10000 上电有效 

1.2 设置卷径相关参数 

参数号 参数说明 设置范围 默认

值 

生效方式 

P14.48 

卷径计算方法 

0-根据指令脉冲和电机脉冲计算;这种方

式需要将主轴旋转的电机脉冲输出连接

到指令脉冲输入端子 

1-每个 Z 点增加层厚 

2-来源于通信主轴转速设定 P14.63 和卷

轴速度的比值；这种方式需要通过通信

实时将主轴的转速 rpm写入到P14.63,还

需要设置好主轴编码器分辨率 P14.64,

同时将主轴位置通过 PDO 写入到

0x607A 

0-2 0 立即有效 

P14.49 
卷径滤波缓冲，卷径滤波缓冲越大，卷径输出越稳

定。最大 64、最小 1 

1 至 64 20 立即有效 

P14.50 每次卷径计算时电机脉冲数的间隔值；也就是说

至少要等待 P14.50 个电机脉冲才会计算一次卷径 

如果该值设置为零，那么等待的电机脉冲数和进

料速度有关，当进料速度小于 50m/min 时，等待

的电机脉冲数为 5000，当进料速度大于 50 小于

100 时，等待的电机脉冲数为 10000。 

0 至 32767 

1000 立即有效 

P14.60 换卷后初始卷径来源 

0- 手动拉料自动计算卷径； 

1- 来源于初始卷径 1； 

2- 来源于初始卷径 2； 

3- 通过 IO 切换初始卷径 1 和初始卷径 2； 

0 至 3 1 立即有效 

P14.61 初始卷径 1  mm 0 至 3276.7 90.0 立即有效 

P14.62 初始卷径 2  mm 0 至 3276.7 90.0 立即有效 

P14.58 最小卷径 mm 0 至 3276.7 90.0 立即有效 

P14.59 最大卷径 mm 0 至 3276.7 400.0 立即有效 
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1.3 设置张力相关参数 

参数号 参数说明 设置范围 默认

值 

生效方式 

P14.01 张力控制模式 

0- 闭环速度模式； 

1- 闭环转矩模式；  

2- 闭环速度/转矩模式自动切换； 

3- 开环张力控制模式 

0 至 3 0 上电生效 

P14.02 张力给定来源 

0- 来源于 P14.04; 

1- 来源于 AI1; 

2- 来源于 AI2; 

3- 来源于 AI3； 

0 至 3 0 立即有效 

P14.03 张力反馈来源 

0- 内部放大; 

1- 来源于 AI1; 

2- 来源于 AI2; 

3- 来源于 AI3 

0 至 3 0 立即有效 

P14.04 张力给定值，用户张力单位 0 至 32767 0 立即有效 

P14.08 张力量程，用户张力单位 0 至 32767 500 立即有效 

P14.09 张力保持范围，用户张力单位 

静止时，张力在（张力给定±张力保持范围）内，

不进行张力调整 

0 至 32767 

10 立即有效 

注意，设置好张力反馈来源时，需要设置模拟量相关参数。以张力来源于 AI1 为例。

AI1 相关参数如下。 

参数号 参数说明 设置范围 默认值 生效方式 

P06.61 AI1 输入电压 只读 0 立即有效 

P06.64 AI1 偏置 -32767~32767 0 立即有效 

P06.65 AI1 死区 -32767~32767 0 立即有效 

P06.66 AI1 放大倍数 -32767~32767 100% 立即有效 

P06.67 AI1 滤波时间 ms 0-32767 10 立即有效 

P06.68 AI1 零漂 -32767~32767 1 立即有效 

参数设置方法如下。 

零张力时，记录 AI1 输入电压的平均值和 AI1 输入电压的变化范围，将 AI1 零漂设置

成 AI1 输入电压的平均值，AI1 死区设置为 AI1 输入电压的变化范围大小。AI1 放大倍数直

接设置成 100%，张力量程设置成 AI1=10V 的张力大小。 

P06.62 AI2 输入电压 只读 0 立即有效 

P06.69 AI2 偏置 -32767~32767 0 立即有效 

P06.70 AI2 死区 -32767~32767 0 立即有效 

P06.71 AI2 放大倍数 -32767~32767 100% 立即有效 

P06.72 AI2 滤波时间 ms 0-32767 10 立即有效 

P06.73 AI2 零漂 -32767~32767 1 立即有效 
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P06.63 AI3 输入电压 只读 0 立即有效 

P06.74 AI3 偏置 -32767~32767 0 立即有效 

P06.75 AI3 死区 -32767~32767 0 立即有效 

P06.76 AI3 放大倍数 -32767~32767 100% 立即有效 

P06.77 AI3 滤波时间 ms 0-32767 10 立即有效 

P06.78 AI3 零漂 -32767~32767 1 立即有效 

P06.86 内部放大张力输入 AD 最小值 0-4095 0 立即有效 

P06.87 内部放大张力输入 AD 最大值 0-4095 4095 立即有效 

P06.88 内部放大张力输入滤波时间 ms 0-32767 20 立即有效 

P06.89 内部放大张力输入 AD 值 0-4095 0 立即有效 

需要注意的是，如果采用内部放大器，那么校正时，需要输入零张力时对应的 AD 转

换值到 P06.86 中，输入满张力对应的 AD 转换值到 P06.87 中。零张力或满张力对应的 AD

转换值可以通过 P06.89 看出。 

1.4 设置最小进料速度 

参数号 参数说明 设置范围 默认

值 

生效方式 

P14.24 最小进料速度 m/min，一般设置为 0.3 0 至 3276.7 0.3 立即有效 

1.5 设置张力补偿方向 

参数号 参数说明 设置范围 默认

值 

生效方式 

P14.34 

闭环速度模式下张力补偿方向 

0- 正向补偿; 

1- 反向补偿; 

2- 根据 IO 

0 至 2 0 立即有效 

无进料速度的情况下，给定一定的张力，使能电机，电机开始转动，如果电机是按张力

增大的方向转动，则设置正确，否则设置错误。 

1.6 设置张力追踪方向 

参数号 参数说明 设置范围 默认

值 

生效方式 

P14.35 闭环速度模式下张力跟踪方向 

0- 正向跟踪; 

1- 反向跟踪; 

2- 根据 IO; 

0 至 2 0 立即有效 

先将闭环速度模式下张力比例增益 P14.13 和积分增益 P14.14 设置为 0，使能电机，电

机仍然不转，输入进料脉冲，如果电机跟着进料电机进行收卷或者放卷，具体是收卷还是放

卷取决于客户所需的功能，也就是说，如果客户需要收卷，而电机确实按收卷的方向转动，

则方向正确，否则错误。 

1.7 设置张力调节器参数 

参数号 参数说明 设置范围 默认

值 

生效方式 



威科达科技有限公司 

P14.36 闭环速度模式下张力比例增益 0 至 32767 100 立即有效 

P14.37 闭环速度模式下张力积分增益 0 至 32767 0 立即有效 

P14.38 闭环速度模式下张力积分作用范围 

当（张力给定-张力反馈）/（张力量程）×100%

小于该作用范围时,积分有效 

0 至 1000 0 立即有效 

P14.39 闭环速度模式下最小补偿速度限幅 rpm 0 至 32767 60 立即有效 

P14.40 闭环速度模式下最大补偿速度限幅 rpm 0 至 32767 100 立即有效 
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