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相关手册

为安全使用系统，请务必获取系统构成机器和设备的手册、使用说明书等资料，在充分确认和理解手

册、使用说明书上记载的内容（包括“安全注意事项”、“安全要点”等安全相关的注意事项以及“使用注意

事项”）的基础上使用。

欧姆龙株式会社（以下称欧姆龙）、美国 Delta Tau Data Systems 公司（以下称 DT 公司）的手册如下

所示。

制造商 手册编号 型号 手册名称

欧姆龙 SBCE-CN5-431 CK3M-CPU1£1
CK3W-ECS300

可编程多轴运动控制器 用户手册 硬件篇

DT 公司 SBCE-CN5-404 — Power PMAC 用户手册

DT 公司 SBCE-CN5-405 — Power PMAC 软件参考手册

DT 公司 SBCE-CN5-406 — Power PMAC IDE 用户手册

相关手册
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修订记录

修订符号附记在封面和封底下面记载的手册编号的末尾。

SBCE-CN5-503A

修订符号 修订年月 修订理由

A 2021 年 5 月 第一版

修订记录
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术语和定义

术语 说明和定义

PMAC Programmable Multi Axis Controller 的缩写。

Power PMAC IDE 该计算机软件用于设定控制器、创建用户程序、监视。

串行编码器 利用通信进行数据传送的编码器。

术语和定义
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注意事项

• 构建实际系统时，请确认构成系统的各机器和设备的规格，确保额定值和性能有一定的余量，并采取

安全措施，例如构建安全回路，确保在发生故障时也能将危险控制在最低。

• 为安全使用系统，请先获取各系统构成机器和设备的手册、使用说明书等资料，在充分确认和理解手

册、使用说明书上记载的内容（包括“安全注意事项”、“安全要点”等安全相关的注意事项以及“使用注

意事项”）的基础上使用。

• 系统需要符合的标准、法规或规定请客户自行确认。

• 未经欧姆龙株式会社允许，禁止复印、复制或重新分发本资料的部分或全部。

• 本资料的内容是截至 2021 年 5 月的最新信息。

因产品改良的关系，本资料的记载内容有时可能会不经预告而变更。

本资料中使用的标记含义如下。

使用注意事项

表示为了防止产品出现动作不良、误动作或严重影响其性能、功能，应该实施或避免的行为。

注意事项

8 启动指南 BiSS-C/EnDAT 2.1/2.2/1S Motor 串行编码器篇 (SBCE-CN5-503)



1
概要

本章介绍本资料的概要。

1-1 概要 .................................................................................................................. 1-2
1-1-1 阅读对象 .......................................................................................................... 1-2
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1-1 概要

本资料总结了欧姆龙产可编程多轴运动控制器 CK3M-CPU1£1（以下称控制器）与支持 BiSS-C、

EnDAT2.1/2.2、1S Motor 串行通信协议的串行编码器的连接步骤及确认方法。

理解「第 3 章 串行编码器的连接步骤(P.3-1)」中记载的设定内容及设定步骤的要点后，可以帮助您

设定控制器与其所支持的各种协议的串行编码器通信，获取绝对位置信息。

1-1-1 阅读对象

本指南的对象为以下具有电工专业知识的人员（合格的电气工程师或具有同等知识的人员）：

• 引进 FA 设备的人员；

• 设计 FA 系统的人员；

• 安装或连接 FA 设备的人员；

• FA 现场管理人员。

此外，还将理解 DT 公司手册中所记载内容的人员作为对象。

1 概要
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2
设备构成

本章介绍设备构成。

2-1 设备构成 ........................................................................................................... 2-2
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2-1 设备构成

用于重现本资料中连接步骤的构成设备如下。

S8VK

制造商 名称 型号 版本

欧姆龙 可编程多轴运动控制器

CPU 单元

CK3M-CPU1£1 Ver.2.6.1 以上

欧姆龙 可编程多轴运动控制器

轴接口单元

CK3W-ECS300 ―

欧姆龙 可编程多轴运动控制器

电源供给单元

CK3W-PD048 ―

欧姆龙 可编程多轴运动控制器

端盖

CK3W-TER11 ―

HEIDENHAIN 串行编码器(EnDat2.1/2.2) ROQ437 ―
Renishaw 串行编码器(BiSS-C) RL26£ ―
欧姆龙 伺服电机 R88M-1S£ ―
欧姆龙 编码器电缆 R88A-CR1A£ ―
欧姆龙 开关电源 S8VK-£ ―
欧姆龙 编码器电缆 CK3W-CAES03A ―
― Windows 计算机 ― ―
DT 公司 Power PMAC 设定工具 Power PMAC IDE Ver.4.5 以上

2 设备构成
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3
串行编码器的连接步骤

本章介绍控制器和串行编码器的连接步骤。前提是控制器处于出厂时的初始设定状态。

3-1 作业流程 ........................................................................................................... 3-2
3-2 控制器的设定准备............................................................................................. 3-3

3-2-1 新建项目 .......................................................................................................... 3-3
3-2-2 控制器的初始设定............................................................................................ 3-4

3-3 各种串行编码器的配线 ..................................................................................... 3-6
3-4 控制器的各种设定和动作确认........................................................................... 3-7
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3-1 作业流程

控制器和串行编码器的连接步骤如下所示。

「3-2 控制器的设定准备(P.3-3)」 进行控制器的设定准备。

q

「3-2-1 新建项目(P.3-3)」
q

「3-2-2 控制器的初始设定(P.3-4)」
s

「3-3 各种串行编码器的配线(P.3-6)」 对各设备进行配线。

s

「3-4 控制器的各种设定和动作确认(P.3-7)」 进行控制器的设定和动作确认。

3 串行编码器的连接步骤
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3-2 控制器的设定准备

做好控制器的设定准备。

请事先将 Power PMAC IDE 安装到电脑上。

3-2-1 新建项目

按照以下步骤新建项目。

1 通过 Ethernet 电缆连接控制器和计算

机。

2 接通控制器的电源。

3 启动 Power PMAC IDE。
• 启动时，如果显示访问权限确认对话

框，请选择启动。

4 将显示 Communication 画面，请指定连

接目标控制器的 IP 地址，然后单击

［Connect］按钮。

• 控制器的默认 IP 地址为

“192.168.0.200”。
• 如有需要，请将 Windows 的 IP 地址

变更为“192.168.0.X”。

5 启动 Power PMAC IDE，控制器将变成

在线状态。

3 串行编码器的连接步骤
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6 选择［File］菜单中的［New］–
［Project］。

7 输入任意项目名称和保存位置，然后单

击［OK］按钮。

3-2-2 控制器的初始设定

按照以下步骤进行控制器的初始设定。

使用注意事项

初始设定后，存储器将全部被清除，因此如果控制器中还有需要的数据，请先保存数据。

1 通过 Terminal（终端）输入［$$$***］
指令，将控制器恢复为出厂状态。

3 串行编码器的连接步骤
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2 在 Power PMAC IDE 的 Terminal（终

端）中输入［save］指令。

• 结束后，将在 Terminal（终端）中显

示“Save Completed”。

3 在 Power PMAC IDE 的 Terminal（终

端）中输入［$$$］指令。

• 结束后，将在 Terminal（终端）中显

示“PowerPMAC Reset completed”。

3 串行编码器的连接步骤
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3-3 各种串行编码器的配线

按照以下配线图连接轴接口单元和各种串行编码器。

• 使用 BiSS-C 编码器时

Serial Encoder CLK+

CK3W-ECS300

Encoder Connector

Serial Encoder CLK-

Serial Encoder DAT+

Serial Encoder DAT-

Encoder Power Supply(+5V DC)

Encoder Power Supply(GND)

Shell Shell

Signal Pin No.

4

9

5

10

12

14

MA+

MA-

SLO+

SLO-

+5V

0V

FG

RL26

BiSS-C  Encoder Connector

SignalPin No.
CK3W-CAES03A

Shielded multi-core twisted cable

2

3

6

7

4

8

• 使用 EnDAT2.1/2.2 编码器时

Serial Encoder CLK+

CK3W-ECS300

Encoder Connector

Serial Encoder CLK-

Serial Encoder DAT+

Serial Encoder DAT-

Encoder Power Supply(+5V DC)

Encoder Power Supply(GND)

Shell Shell

Signal Pin No.

4

9

5

10

12

14

CLK+

CLK-

DATA+

DATA-

+5V

0V

FG

ROQ437

EnDAT2.2  Encoder

SignalPin No.
CK3W-CAES03A

Shielded multi-core twisted cable

-

7

6

3

4

8

5

• 使用 1S MOTOR 编码器时

请断开 R88A-CR1A£的伺服驱动器侧连接器，并在 CK3W-ECS300 侧连接高密度型 D-Sub 15 针 母
（MIL-C-24308 标准、锁止螺钉#4-40 UNC）。

CK3W-ECS300

Encoder Connector

Serial Encoder DAT+

Serial Encoder DAT-

Encoder Power Supply(+5V DC)

Encoder Power Supply(GND)

Shell Shell

Signal Pin No.

5

10

12

14

DATA+

DATA-

+5V

0V

FG

R88M-1S

1S Motor  Encoder

SignalPin No.

7

4

6

3

1

R88A-CR1A

Shielded multi-core twisted cable

3 串行编码器的连接步骤
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3-4 控制器的各种设定和动作确认

进行设定以将控制器连接到串行编码器。

1 打开 Solution Explorer 的［PMAC Script
Language］–［Global Includes］下面的

［global definitions.pmh］。

2 将右侧的文本写入到 global definitions.pmh
中。

根据以下条件进行设定。

• 相位周期：8kHz
• 伺服周期：2kHz

Sys.WpKey = $AAAAAAAA

Gate3[1].PhaseFreq=8000
Gate3[1].ServoClockDiv=3
Sys.ServoPeriod=1/2

EncTable[1].type = 1
EncTable[1].pEnc = Gate3[0].Chan[0].SerialEncData
A.a
EncTable[1].ScaleFactor = 1

Motor[1].ServoCtrl = 1
Motor[1].pEnc = EncTable[1].a
Motor[1].pEnc2 = EncTable[1].a

Gate3[0].Chan[0].SerialEncEna = 1

3 串行编码器的连接步骤
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将右侧的文本添加到 global definitions.pmh
中。

本设定需要根据编码器的规格进行记载。关

于寄存器的详情，请参考 DT 公司的

《Power PMAC 软件参考手册 (SBCE-
CN5-405)》。

以下条件的 BiSS-C 编码器时

• 位传送率为 2MHz。
• 在每个相位时钟的上升沿触发（无延迟）。

• CRC 多项式为 x6+x1+1。
• 不使用奇偶校验位、格雷码。

• 获取 26 位的位置数据、2 位的状态数据。

Gate3[0].SerialEncCtrl=$3100000B
Gate3[0].Chan[0].SerialEncCmd=$0021149A

以下条件的 EnDAT2.2 编码器时

• 位传送率为 2MHz。
• 在每个相位时钟的上升沿触发（无延迟）。

• 指令代码为 Reporting Position(0x07)。
• 获取 37 位的位置位。

Gate3[0].SerialEncCtrl=$01000003
Gate3[0].Chan[0].SerialEncCmd=$00071025

以下条件的 1S 编码器时

• 在每个相位时钟的上升沿触发（无延迟）。

• 指令代码为 Position Data(0x00)。

Gate3[0].SerialEncCtrl=$0000000E
Gate3[0].Chan[0].SerialEncCmd=$00001000

3 如果要在电源启动时导入绝对位置，应在

global definition.pmh 文件底部添加右边的设

定。

• BiSS-C 编码器（26 位的位置位）

Motor[1].pAbsPos = Gate3[0].Chan[0].SerialEncDa
taA.a
Motor[1].AbsPosFormat = $01001A00
Motor[1].AbsPosSf = 1
Motor[1].PowerOnMode = 4

• EnDAT2.2 编码器（37 位的位置位）

Motor[1].pAbsPos = Gate3[0].Chan[0].SerialEncDa
taA.a
Motor[1].AbsPosFormat = $01002500
Motor[1].AbsPosSf = 1
Motor[1].PowerOnMode = 4

• 1S Motor 编码器（39 位的位置位）

Motor[1].pAbsPos = Gate3[0].Chan[0].SerialEncDa
taA.a
Motor[1].AbsPosFormat = $01002700
Motor[1].AbsPosSf = 1
Motor[1].PowerOnMode = 4

3 串行编码器的连接步骤
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4 项目的下载

右击 Power PMAC IDE 画面右上方

［Solution Explorer］的项目名称，选择

［Build and Download All Programs］，执

行构建&下载。

5 确认 Output 没有异常。

• 传送失败时，请通过 Output 确认错误的

内容。如果是程序错误，请修正程序。

6 在 Power PMAC IDE 的 Terminal 中输入

［save］指令。

• 结束后，将在 Terminal 中显示“Save
Completed”。

7 在 Terminal 中输入［$$$］指令。

$$$

8 请通过 Power PMAC IDE 的 Position 确认

已反映当前位置。

3 串行编码器的连接步骤
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使用注意事项

如果未正常执行［save］指令，传送的项目将不会保存到控制器。如果在该状态下关闭控制器的
电源，传送的项目将丢失。

3 串行编码器的连接步骤
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4
串行编码器的状态及错误信息

本章介绍各种串行编码器的状态及错误信息。

这些信息保存在 Gate3[i].Chan[j].SerialEncDataB 中。详情请参考 DT 公司的《Power
PMAC 软件参考手册 (SBCE-CN5-405)》。

4-1 BiSS-C 编码器的错误信息 ............................................................................... 4-2
4-2 EnDAT2.2 编码器的状态及错误信息 ................................................................ 4-3
4-3 1S Motor 编码器的状态及错误信息 ................................................................. 4-4
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4-1 BiSS-C 编码器的错误信息

在 BiSS-C 编码器中，Gate3[i].Chan[j].SerialEncDataB 设定如下。

Status PositionError

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8

----------------

7 6 5 4 3 2 1 0

位 30、31 表示通信错误位，各自设定如下。

位 30：CRC 错误

位 31：超时错误

通过用户程序监视通信异常的各个位时，如果因干扰等影响而发生 CRC 错误，需要在程序中设定为仅

在连续发生 3 次时视为异常。如果在那样的程序中仍频繁发生 CRC 错误，推测是因为干扰的影响较

大。请加强屏蔽、接地或变更配线，降低干扰水平。

位 24～29 表示编码器发出的状态数据。各个位的含义因编码器型号不同而异。详情请参考编码器的手

册。

位 0～7 为来自编码器的高位 8 位的位置数据。

4 串行编码器的状态及错误信息
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4-2 EnDAT2.2 编码器的状态及错误信息

在 EnDAT2.2 编码器中，Gate3[i].Chan[j].SerialEncDataB 设定如下。

PositionError

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8

---------------------

7 6 5 4 3 2 1 0

位 29、30、31 表示通信错误位，各自设定如下。

位 29：错误位（该位的含义请参考编码器的手册。）

位 30：CRC 错误

位 31：超时错误

通过用户程序监视通信异常的各个位时，如果因干扰等影响而发生 CRC 错误，需要在程序中设定为仅

在连续发生 3 次时视为异常。如果在那样的程序中仍频繁发生 CRC 错误，推测是因为干扰的影响较

大。请加强屏蔽、接地或变更配线，降低干扰水平。

位 0～7 为来自编码器的高位 8 位的位置数据。

4 串行编码器的状态及错误信息
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4-3 1S Motor 编码器的状态及错误信息

在 1S Motor 编码器中，Gate3[i].Chan[j].SerialEncDataB 设定如下。

PositionError

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 12 11 10 9 8

----------------------

7 6 5 4 3 2 1 0

位 30、31 表示通信错误位，各自设定如下。

位 30：CRC 错误

位 31：超时错误

通过用户程序监视通信异常的各个位时，如果因干扰等影响而发生 CRC 错误，需要在程序中设定为仅

在连续发生 3 次时视为异常。如果在那样的程序中仍频繁发生 CRC 错误，推测是因为干扰的影响较

大。请加强屏蔽、接地或变更配线，降低干扰水平。

位 0～7 为来自编码器的高位 7 位的位置数据。

4 串行编码器的状态及错误信息
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