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730W龙门功能介绍 V1.0 
 

一． 730W龙门主要功能简介 

 

⚫ 主从轴协调工作，系统仅需给主轴（A 轴）发送位置指令。 

 

⚫ 协调停止功能 ( 防止发生警报时的机械损坏 )。其中任何轴发生故障，所有轴立即

停止 

 

⚫ 轴间位置偏差过大检出功能 ( 检测机械的扭转，防止机械损坏，有利于预防维护 )。 

 

 

⚫ 位置补偿表功能 ( 抑制机械误差、无效转矩等)。 

 

⚫ 增量式编码器和绝对值编码器都可适用，增量模式使用龙门功能必须先执行回原 

 

 

 

 

二． 龙门介绍 

 

⚫ 刚性龙门：龙门轴之间刚性连接，机械耦合没有弹性。 

不允许龙门轴有较大的龙门同步偏差。 

 

⚫ 柔性龙门：龙门轴之间柔性连接，机械耦合具有一定弹性。 

允许龙门轴存在一定的同步偏差。 

 

 

三． 使用条件 

调试软件 1.24 版本，驱动器主机固件 5117 版本 

⚫ 轴      ：该功能固定用于 A B 轴，固定 A 轴为主轴，B 轴为从轴不可更改。 

 

⚫ 控制方式：位置控制。 

 

A B 

刚性龙门 

X 

X 
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四． 相关参数 

 

参数编号 参数名称 单位 默认值 范围值 

PN6C0.0 
龙门功能开关 

- 0 0-1 

PN6C1.0 
位置补偿表功能 

- 0 0-1 

PN6C1.1 
同步补偿功能 

- 0 0-1 

PN6C2 
龙门协调停止模式 

- 0 0-1 

PN6C3 
龙门轴间位置偏差过

大警告值 
% 100 10-100 

PN6C4 
龙门轴间位置偏差过

大警报值 
指令单位 1048576 1048576-

1073741823 

PN6C7 
龙门同步位置环比例

增益 
0.1%S 400 10-2000 

PN6C8 
龙门同步位置环积分

时间 
0.1ms 2000 0-50000 

PN6C9 
龙门同步速度限幅 

0.1% 20 0-1000 

PN6CB 
龙门协调停止完成速

度阈值 
rpm 15 0-1000 

 

 

PN6C1.1：开启同步补偿功能，设置 PN6C7,PN6C8 可减小主轴和从轴的跟随误差 

PN6C2： 设置协调停止功能 

⚫ 协调停止功能模式 1：协调停止轴将警报发生轴的反馈位置作为目标位置

进行位置控制。 

⚫ 协调停止功能模式 2：当 A 轴或 B 轴发生警报时，协调停止轴也会变为伺

服 OFF 状态。 

Pn6CB：龙门协调停完成速度阈值，到达此速度退出协调停的功能。 

Pn6C4：设置轴间位置偏差过大警报值，单位指令单位。 

Pn6C3：设置轴间位置偏差过大警告值，Pn6C4 的百分比。 
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五． 使用示例 

 

只需要给主轴 A 轴发送命令即可。执行回原以后，执行定位控制。 

1，驱动器电机信息 

 

 
 

2，驱动器参数设置 
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3,回原设置 

 

⚫ 目前只支持双光电回原对齐，需保证原点的光电开关安装是一致的，且物理位置相同，

否则可能造成机械损坏。若实际只有单侧光电开关，需将硬件信号同时接入 A、B 轴或

将原点信号分配至所有轴。 

 

⚫ 测试示例里面使用了原点信号和正向超程开关相关的回原方式，因此把所有轴的正向

超程开关信号和原点开关都定义到 DI1 ,DI5 上面。只接入一个传感器信号即可 

 

⚫ 龙门回原，给 A 轴（主轴）发送回原命令即可，回原模式中有关 Z 相回原的不可用。

龙门回原完成以后，Un049 龙门回原标志置 1，Un04E 龙门 Apos 反馈位置清 0。 

 

⚫ 除 35 号回原方式外，其它回原方式完成以后，UN04E 的值受到 PN522 的影响，如果

回原以后 UN04E 数据比较大，可减小 PN522 的值（PN522 默认 5872） 
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4，PLC 程序示例 

 

 

 

 

5，运行波形 

 

 

 

 


