
单晶硅炉上的热屏机构上下动作准备使用两个伺服电机同步运动来驱动，如下图

片所示，客户一批炉子指定使用汇川伺服，伺服跟 PLC 之间 使用 CANopen方式通

讯。 

 

1. 测试硬件 

伺服型号：SV660CS012I，电机型号：MS1H3-13C15CB。 

PLC：X20CP1382 

 

2. 测试计划 

• 驱动器使用位置插补 IP模式 

• PLC控制伺服采用 SDC方式，PLC周期性往下发送位置 

• PLC中增加一个虚轴，让热屏两个伺服电机跟随虚轴做同步运动，这样只改变虚

轴位置，就可以使两个伺服位置保持同步运行。 

3. 测试过程       

3.1 配置伺服 

3.1.1 导入伺服*.eds 文件，激活 CP1382 CANopen 通讯，在 CAN接口中插入对应两个

伺服驱动器。 

3.1.2 在伺服驱动器通道中将对象“插补位置 60C1h”增加到 RPDO中，将接收 60C1h

对应的 RPDO必须设置为循环同步模式（cyclic-synchronous），将 60C2h子索引 01h

对象插补周期设置为 2ms，详细 PDO通讯对象如下图中所示，注意：汇川伺服使用插补



模式时，必须将伺服位置环控制周期设置为 1Khz，这个需要通过 PC上的伺服 PC专用

软件进行修改，还需输入密码才可修改。 

3.1.3 因为是同步位置插补模式，需要用到同步报文，因此主站需要一直发送同步报

文，在主站中需要打开同步报文发送机制，并将同步报文发送周期设置为 2ms，和伺服

的位置插补周期设置一样，并将 CANopen的驱动周期设置为 1ms。 

 

图 1. 配置 PDO 参数 

 

图 2. 配置 RPDO 通讯参数 



 

图 3. 设置同步报文 

 

图 4. 配置 PDO 通讯参数一览表 

3.2 控制程序 

3.2.1插补模式对应 CIA402 协议中模式为 IP，即对象 6060h控制模式需要设定为 7。 

3.2.2插补模式激活需要将控制字 6040h对应的 bit4设置为 1。 

3.2.3导入标准的 SDC 程序，将 SDC控制参数在 ACOPOS参数表中根据实际情况进行填

写，本次测试使用的电机编码器一圈为 8833608，具体参数如下图所示。 

3.2.4 修改对应的 CANopen 方式下的状态机管理，如下图所示 

3.2.5增加逻辑控制程序，增加一个虚轴，让两个伺服跟随虚轴做同步运动。 

3.2.6 将所有的运动控制程序放在任务等级 1中执行，并将任务等级 1 的循环周期设

置为 2ms，跟伺服插补周期一样。 



 

图 5. 程序中设置伺服控制模式 

 

图 6. 配置 SDC 控制参数 

 

图 7. 编写伺服状态机管理 

 

3.3 测试控制精度 

3.3.1 调节 t-predict，减小稳态误差，测试下来将 t-predict设置为 0.02s时，位置

误差最小，同时两个轴的同步性能也一致，测试满足要求，如下图所示： 



 

图 8. 

 

图 9. 



 

图 10. 

 

图 11. 

 



 

图 12. 


