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重要信息

本手册是产品的一部分。

请认真阅读本手册并遵从所有指示。

请保存本手册供日后参考。

请将本手册以及所有其它相关产品文档交给本产品的所有用户。

请认真阅读并遵从所有安全指示以及“准备工作-安全信息”一章中的内容。

并非所有产品在所有国家都有供应。

有关产品的供应情况，请查阅产品目录。

如有技术内容修改，恕不另行通知。

文中所有详细信息均仅作为技术数据提供，并非对于产品质量的保证。

大多数产品名称，即便未明确指出，也应视为各自所有者的注册商标。
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 编写规范和符号

工作步骤 如各工作步骤必须连续执行，则采用如下顺序：

 � 以下工作步骤的特殊前提条件

 X 步骤1
 Y 对该工作步骤的具体响应

 X  步骤2
若已指明对某一工作步骤的响应，则可验证该工作步骤是否已正确执行。 

除非另有说明，各步骤必须按指定顺序执行。

项目符号列表 项目符号列表中的项目按照字母顺序或者优先级进行排序。项目符号列表

的结构如下所示：

• 项目符号列表之项目1
• 项目符号列表之项目2

 – 项目2的子项

 – 项目2的子项

• 项目符号列表之项目3

简化操作 以下符号突出显示了方便您工作的信息：

突出显示的章节提供了方便您工作的补充信息。

参数 参数的显示方式如下：

RC Motor Run Current

度量单位 测量值采用美制单位，括号中则提供采用国际标准单位的度量值。

示例”

1.00 in (25.4 mm) 
100 oz-in (70 N-cm)
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1 介绍

1.1 关于本手册

本手册适用于所有 Lexium MDrive CANopen NEMA 17 、NEMA 23 和 NEMA 
34产品。本章中列有上述产品的类型代码。借助类型代码，能够识别您的
产品是标准产品还是定制型号。

本文适用于以下产品：

• NEMA 17: LMDxA42x
• NEMA 23: LMDxA57x
• NEMA 34: LMDxA85x

如果使用NEMA 17 (42 mm) Lexium MDrive CANopen 产品，请参考本产品
专用硬件手册

1.2 设备概述

“Lexium MDrive CANopen” 由一个一体化电机和集成电子元件组成。本
产品是集成了接口、驱动器、控制电子元件和功率回路的一体化设备。 

操作模式 “Lexium MDrive CANopen”采用 DS301 通讯子协议，是设备子协议
和CAN总线间的接口。于 1995 年定名为 DS301 的子协议，定义了在
CANopen下，不同类型设备间通用数据交换的统一标准。

DSP402设备子协议则说明了用于定位、监控和设置驱动器的标准对象。

• 位置控制模式：定义了驱动器的点到点功能.可限定速度、位置和
加减速，使用轨迹发生器来生成运动曲线。

• 回零模式：描述了在启动时，或通过立即模式命令，找到零点、
参考点、日期或零点的各种方法。

• 速度控制模式：用于控制驱动器速度，对位置无特殊要求。它提
供限速和速度轨迹生成功能。

• 转矩控制模式：定义了转矩控制及所有相关参数。(仅适用于闭环
型号。)

• 周期性同步位置模式：用于定义设备或多个设备在特定时间段，
启动并完成点对点定位时的控制模式。  

1.3 部件和接口

NEMA 23 (57 mm) 产品如下图所示，NEMA 34 (85 mm) 采用的部件和接口
与其完全相同。

1
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图1.1：部件和接口

(A) 电子元件外壳 
(B) 两相步进电机 
(C) 直流电源接口 
(D) 多功能接口 
(E) 服务接口 
(F) 接地保护接口 
(G) LED指示灯

1.3.1 部件

电机 本电机为两相无刷步进电机。由于采用最新磁性材料和强化设计，该电机
力矩密度较高。电机的步进角为1.8°。

电子元件外壳 电子系统由控制电子元件和功率回路组成。 

驱动器系统由一个CANopen主机控制，该主机通过CAN总线2.0b实时发
送SDO和PDO数据。
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1.3.2 接口

可用标准接口。

直流电源电压  VDC 电源为驱动器、控制电子元件和功率回路供电。

所有接口的接地连接都为流电连接。如需了解更多信息，请参见第5.2
章“接地设计”。本章还提供了如何防止极性反接的信息。

多功能接口 多功能接口在以下信号电平下运行：

• 当主电源失效，通过+12到+24V辅助电源输入，为逻辑电路供
电。

• 24V输入信号，光电隔离

• 24V输出信号，光电隔离,并且限流

• 12位模拟信号，未隔离

24V输入信号可编程为通用信号，或用于预定义功能。输入端子1还具备
可选高速功能，可配置为捕捉输入。

输出为5.5mA信号输出，可定义为高速跳闸。两个24V输出信号可编程
为通用信号，或用于一套预定义功能。一个输出用作高速跳闸输出，发
挥特殊功能。 

参考电压或电流将应用于模拟输入，供大量可编程操作使用。

服务接口 服务接口提供了到CAN总线的连接。

电脑可通过USB接口的CANopen适配器，与该接口相连，或者与 PLC 等
CANopen 主设备相连。 

我们已经采用层设置服务（LSS）或属于 Lexium MDrive 软件套件一部分
的CANopen Configuration Utility ，完成了调试。

服务接口还可用于固件升级。为进行升级，需要配备CANopen 
Configuration Utility ，以及MD-CC501-000或同类PEAK/Phytec 
CANopen适配器。

CANopen型 Lexium MDrive 产品可由 DB9 连接器中 P2 位置的白色插件
识别。

接地保护接口 通过接地保护接口，设备机箱可以接地。



Lexium MDrive CANopen1  介绍

6 LMDxA42x, LMDxA57x和LMDxA85x

1.4 铭牌

铭牌上包括以下信息：

1

2
3

4
5
6

7

8

图1.2：标牌

(1) 产品型号 
(2) 额定电压 
(3) 最大保持转矩 
(4) 最大所需输入电流  
(5) 序列号 
(6) 出厂日期 
(7) 通讯接口 
(8) 二维码 

CANopen 型 Lexium MDrive 产品也能通过DB9连接器中的白色插件轻松
识别。 
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1.5 产品型号

LMD 一体化电机产品型号说明
示例 产品系列 HMT 类型 尺寸规格 长度

L M D P 5 7 1
电机

LMD - Lexium MDrive

控制类型

C - 闭环控制 / 采用 HMT 技术，内置编码器

O - 开环控制 / 不采用 HMT 技术，无内置编码器

通信类型

P - 脉冲/方向控制 (1)
M - 内部运动控制 (2)
A - CANopen DS402 通信控制 (3)
E - 以太网通信控制 (4)
N - Profinet 通信控制 (5)

法兰尺寸规格

42 – 42 mm
57 – 57 mm 
85 – 85 mm

长度

1 - 单段

2 - 两段

3 - 三段

图1.3：产品型号

1.6 参考文件与文献

本文应配合 CANopen 现场总线手册共用。 

源产品手册 当前产品手册可从以下网站下载。

http://motion.schneider-electric.com
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2 准备工作 - 安全信息

本手册中提供的信息是对产品手册的补充。请在使用本产品前认真阅读产
品手册。

2.1 人员资质

只有经过适当培训、熟悉并了解本手册内容以及其它所有相关产品文档的
人员，才有权使用和操作本产品。此外，这些操作人员还必须接受过安全
培训，能够识别并避免各种可能发生的危险。操作人员也需具备足够的技
术培训背景、知识与经验，能够预见并检测出潜在危险，使用本产品、更
改设置，以及运行本产品的整个系统中的机械、电气和电子设备，都有可
能导致这些潜在危险的出现。

使用本产品的所有操作人员都必须完全熟悉所有相关标准、法令和事故预
防准则。

2.2 预期用途

本手册中所介绍的功能仅用于基本产品；您必须阅读并了解相关产品手
册。

使用本产品时，可能必须遵守所有相关安全准则和法令、符合所规定的要
求与技术数据。

使用本产品前，必须先根据其预期应用，执行风险评估。根据评估结果，
采取相应的安全措施。

由于本产品将用作整个系统的一部分，整个系统的设计（例如机器设计）
必须能够保证人身安全。

本产品仅允许使用规定的电缆和配件。只能使用原配件和原备件。

任何其它非明确许可的用途都属于禁止范围之内，可能会引发危险。

电气设备只能由合格的专业人员安装、操作、维修和维护。

严禁在易爆气体环境（危险地点，可燃气体地区）中使用本产品。

2
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2.3 危险类别

手册中的安全警告符号突出显示了用户安全须知。此外，产品也附有
标签，提供提醒您存在潜在危险的符号和/或说明。

根据危险的严重程度，安全指示分为4个危险等级。

“危险”：表明即将发生危险，若无法避免，将会导致人员重伤
甚至死亡。

“警告”：表明存在潜在危险，若无法避免，可能导致人员重伤
甚至死亡或设备损坏。

“注意”：表明存在潜在危险，若无法避免，可能导致人员受伤
或设备损坏。

不带安全警告符的“注意”字样用于表明不涉及人身伤害的操作
（可能会导致设备损坏等）。
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2.4 基本信息

意外设备操作结果 

系统启动时，驱动器通常不在操作人员的视野范围之内，无法直
接监控。

•  如果有人员位于危险区域中，禁止启动系统。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤甚至死亡。

意外运动

布线不当、设置错误、数据错误或其它错误均有可能导致驱动器
意外运动。

电磁干扰（EMC）可能造成系统作出意外反应。

• 请根据EMC要求，谨慎布线。

• 在通电和配置驱动系统前，确保 BRIDGE ENABLE 输入禁
用， 以避免电机意外重启。

• 切勿采用不明设置或数据，操作驱动系统。

• 执行全面调试测试。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤甚至死亡。
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失控

• 控制方案的设计者必须考虑控制路径的潜在故障模式，对于
某些关键功能，必须采取措施以确保路径故障期间和之后的
安全状态。关键控制功能示例包括：紧急停止、超程停止、
停电和重启。

• 重要功能必须有分立或冗余控制路径。

• 系统控制路径可能包括通信链路。必须考虑该链路发生意外
传输延迟或故障的可能性。

• 遵守所有事故预防规范和本地安全指南。1)

• 运行前，单独并彻底检查每台安装了本手册所述产品的设备
是否正常运转。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤甚至死亡。

1) 美国：如需了解更多信息，请参阅 NEMA ICS 1.1 (最新版), “固态控制应用、安装和维
护安全指南）” 和 NEMA ICS 7.1 (最新版), “结构安全标准及可调速驱动系统的选择、安
装与操作指南”。

系统部件的意外操作与损坏

当您进行布线时、当您插拔连接器时，这些都可能造成系统部件
意外操作和损坏。

• 在布线前，切断电源。

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。
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防篡改密封

打开 Lexium MDrive 散热系统，可能会影响出厂编码器校准，并
影响 hMTechnology 性能。防篡改密封可确保生产过程中，出厂
硬件设置保持不变，并与编码器校准设置相匹配。如果密封被破
坏，LMD产品保修作废。

• 如果发生故障或运行不稳定的现象，请联系厂家，请求支
持。

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。

2.5  标准和术语

本手册中的技术词汇、术语以及相关说明，运用了相关标准中的术语或
定义。

在驱动系统方面，这包括但不限于，“安全功能”、“安全状态”、“故
障”、“故障复位”、“失效”、“错误”、“错误信息”、“警告”
、“警告信息”等。

涉及如下标准等多项标准：

• IEC 61800系列：“可调速电源驱动系统”

• IEC 61800-7系列：“可调速电源驱动系统-7-1部分：电源驱动系
统通用接口和规范-接口定义”

• IEC 61158系列：“工业通信网络-Fieldbus规格”

• IEC 61784系列：“工业通信网络-规范”

• IEC 61508系列：“电气/电子/可编程电子安全系统的功能安全”
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3 技术参数

本章介绍本产品系列及配件的环境条件，以及机械和电气性能信息。

3.1 认证

产品认证：

认证 颁证编号 有效性

RoHS 2011/65/EU 12/30/2013
EMC 2004/108/EC 12/30/2013

REACH EC 1907/2006 12/19/2012

3.2  环境条件

操作气候环境条件 允许的最高操作环境温度取决于设备安装距离以及所要求的功率。请参阅“安
装”一章中的相关说明。 

操作过程中的允许相对湿度如下：

工作温度 1) [°C] -20 ...50 (不结冰)

温差 [°C/min] 0.5

湿度 [%] 5 ...95 (非冷凝)

1) 如果产品使用时将遵循UL 508C标准，请参见第3.6章节“UL 508C的规定条件”
中的信息。

气候环境条件：运输与储存
在产品运输与储存时，周围环境必须干燥无尘。最大振动和冲击荷载必须在规
定限制范围内。

温度 [°C] -25 ...70

温差 [°C] -25 ...30

湿度 [%] 5 ...95 (非冷凝)

3
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最高操作温度 功率回路 1) [°C] 85

电机 2) [°C] 100

1) 可通过参数读取
2) 表面测量

安装高度 安装高度定义为海平面高度

安装高度 3) [ft (m)] 3280 (1000)

3) 当安装高度高于3280 (1000)，可能需要降低输出电流和最高环境温度。

振动和冲击 振动，正弦曲线 m/s2 10 IEC 60721-3-2

冲击，非正弦曲线 m/s2 100 IEC 60721-3-2

EMC 辐射 IEC61800-3 (C2类)

抗干扰性 IEC61000-6-2

3.3 机械数据

3.3.1 防护等级

IP防护等级 根据EN 60529，本产品的IP防护等级如下。

防护等级 IP20

产品整体防护等级取决于防护等级最低的部件。

IP防护等级概述 第一位数字

防止外来物体侵入

第二位数字

防止水进入
0 无防护 0 无防护

1 外来物体>50mm 1 垂直滴水

2 外来物体>12 mm 2 倾斜滴水(75 ° ...90 °)

3 外来物体>2.5 mm 3 喷水

4 外来物体>1 mm 4 溅水

5 防尘 5 水射流

6 尘密 6 巨浪

7 浸水
8 淹没
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3.3.2 安装规格

安装位置

传动轴的轴向载荷和径向载荷

将负载安装到轴上时，必须符合电机的径向和轴向载荷限制

若不遵守上述规定，可能会导致设备损坏。

根据EN 60034-7，定义并许可以下安装位置：

• IM B5 水平驱动轴

• IM V1 垂直驱动轴，轴端向下

• IM V3 垂直驱动轴，轴端向上

 

IM V1 IM V3IM B5

图 3.1:安装位置

NEMA 17 (42 mm) 安装孔 安装LMDXX42X，在螺栓圆直径(BCD) 1.725” (43.82 mm) 上使用四(4)个M3 
x 0.5 螺丝。.螺丝的长度取决于安装材料的厚度，再加上最多钉入电机外壳
0.140” (3.5 mm)的厚度。

螺丝的最大拧紧转矩为7.8 lb-in (9 kg-cm)。

�1.220
(�30.99)

Ø 0.866 (21.996)

Ø  1.725 (43.82)

0.118 (3.0) Thru 4 Places
on a 1.725 (43.82) Circle

图 3.2:安装孔型（非等比例）

NEMA 23 (57 mm) 安装孔 安装LMDXX57X，在螺栓圆直径(BCD) 2.624” (66.61 mm) 上使用四 (4) 个
M5 x 0.5螺丝。螺丝的长度取决于安装材料的厚度，再加上电机安装法兰厚度
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0.186” (4.7 mm)。

�1.856
(�47.10)

Ø 1.500 (38.1)

Ø  2.624 (66.61)

0.197 (5.0) Thru 4 Places
on a 2.624 (66.61) Circle

图 3.3:NEMA 23 (57 mm) 安装孔型（非等比例）
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3.3.3 NEMA 17 (42 mm) 尺寸

4 x M3x0.5 THREAD
x0.15 MIN DEEP

0.079 (2.0)

0.59 ±0.01
(15.0 ±0.25)

0.941 ±0.020
(23.90 ±0.51)

1.450 (36.83)

LMAX1

LMAX2

3.449
(87.60)

Ø 0.866 +0/-0.002
(Ø 22.0 +0/-0.05)

Ø 0.1969 +0/-0.0005
(Ø 5.0 +0/-0.013)

 1.220
( 30.99)

 1.662
( 42.21)

2.058
(52.27)

P1+ -

2.058 
(52.27)

3.449
(87.60)

#6-32 x 0.300 DP
(For earth ground)

2.2 (55.9)
connector

access area

LMAX1 LMAX2

LMD•421 in (mm) 2.40 (61.0) 3.22 (81.8)

LMD•422 in (mm) 2.64 (67.0)  3.46 (88.0)

LMD•423 in (mm) 2.96 (75.3) 3.78 (96.0)

图 3.4:LMD•42 尺寸 [in (mm)]
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3.3.4 NEMA 23 (57 mm) 尺寸

2.26 (57.4)

LMAX1

LMAX2

0.18 (4.57)

0.23 ±0.004
(5.8 ±0.1)

at shaft flat
0.063 ±0.008
(1.6 ±0.20)

0.81 ±0.02
(20.56 ±0.51)

0.59 ±0.006
(15.0 ±0.20)

 1.856 ±0.008
( 47.15 ±0.20)

 2.22
( 56.40)

Ø 1.50 ±0.002
(Ø 38.10 ±0.05)

4 x Ø 0.197 +0.012/-0
(4 x Ø 5.0 +0.3/-0)

Ø 0.250 +0/-0.0005
(Ø 6.350 +0/-0.013)

3.81
(96.8)

2.59
(65.8)

P1

P3

P2b

P2a 2.2 (55.9)
connector

access area

2.59 (65.8)

#6-32 x 0.30 DP
(for earth ground)

3.81 
(96.8)
MAX

+ -

LMAX1 LMAX2

LMD•571 in (mm) 3.17 (80.5)  3.91 (99.3)

LMD•572 in (mm) 3.52 (89.4) 4.26 (108.2)

LMD•573 in (mm) 4.38 (111.3) 5.13 (130.3)

图 3.5:LMD•57 尺寸 [in (mm)]
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3.3.5 NEMA 34 (85 mm) 尺寸

 3.390
( 86.11)

 2.739
( 69.57)

4 x Ø 0.256 ±0.008
(4 x Ø 6.50 ±0.20)

Ø 2.874 ±0.001
(Ø 73.0 ±0.025)

Ø 0.5512 +0/-0.0004
(Ø 14.0                 )+0/-0.010

0.079 (2.0)

LMAX1

LMAX2

0.984 ±0.01
(24.99 ±0.25)

1.461 ±0.039
(37.1 ±1.0)

0.394
(10.01)

1.159
(29.45)

1.973
(50.12)

    

4.65
(118.12)

0.512 ±0.004
(13.0 ±0.10)
at shaft flat

2.566
(65.19)

3.59
(91.24)

P1

P3

+ -

3.59
(91.24)

2.566
(65.19)

0.544
(13.82)

3.048
(77.43)

4.65
(118.12)

0.513
(13.03)

#6-32 x 0.30 DP
(for earth ground)

LMAX1 LMAX2

LMD•851 3.76 (95.5) 4.41 (112.0))

LMD•852 4.33 (110.0)) 4.98 (126.5)

LMD•853 5.90 (149.9) 6.55 (166.4)

图 3.6:LMD•85 尺寸 [in (mm)]



Lexium MDrive CANopen3  技术参数

22 LMDxA42x, LMDxA57x 和 LMDxA85x

3.4 电气数据

连接器概述

P2b

P2a

P1

P3

LED 1LED 2

Chassis

1 2

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5
6  7  8  9

图 3.7:LMD•42 连接器概述

P1

P3

P2b

P2a

LED 1 LED 2

Chassis

1 2

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5

6  7  8  9

图 3.8:LMD•57 连接器概述
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3.4.1 电源电压VDC接口P1

LDM•42 LDM•57 LDM•85

额定电压 1), 2) [+Vdc] 24/48 24/48 24/48

最小/最大限值 1), 2) [+Vdc] 12/48 12/60 12/70

额定电压波动 [+Vpp] 3.6 4.8 4.8

最大输入电流 [A] 2.0 3.5 4.0

1) 实际功率要求通常要低很多，因为系统运行一般不需要最大电机转矩。
2) UL 508C 额定值为48VDC，所发布的最大额定值符合CE 低压指令。

3.4.2 多功能接口 P2 a & b

信号输入 信号输入功能可在功能中编程。根据 INPUT_REFERENCE的偏压，它们可
用作灌直流输入或拉直流输入

电压范围 [+Vdc] 5 ...24

输入电流（5V） [mA] 8.7

输入电流（24V） [mA] 14.6

输入频率 [kHz] 5

隔离 电流隔离

防护等级 III

模拟输入 电压模式 0~5VDC [Vdc] 0 ...5

电压模式 0~10VDC [Vdc] 0 ...10

电流模式 [mA] 0 ...20

分辨率 [位] 10

各模式阻抗

0 - 5 V [MΩ] 5

0 - 10 V [kΩ] 1.25

0 - 20 mA [Ω] 5

隔离 无

功率输出 额定电压 [Vdc] -24 ...+24

额定电流 [mA] -100 ...+100

RDSON [Ω] 11 ...14

TON (硬件) [mS] 0.08 ...2

TOFF (硬件) [mS] 0.03 ...0.5

O/C 级别 (±) [mA] 230 ...350

S/C 峰值 (+ 或 - @24V) [mA] 2.2 (最大值)

钳位电压 [Vdc] 32 ...38
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信号输出 电压(集电极开路)极 [Vdc] 60

电压(发射机开路)极 [Vdc] 7

电流(集电极开路)极 [mA] 5.5

电流(发射极开路)极 [mA] 5.5

隔离 电流隔离

辅助电源电压VDC 辅助电源的作用是，在系统断电时，维持逻辑电路供电，以及保护存储在计
数器、寄存器和用户变量中的信息。辅助电源连接并非必备连接。

最小/最大限值 [+Vdc] 12 ...24

最大电压波动 [+Vpp] 2.4

最大输入电流 [mA] 194

3.4.3 服务接口 P3

CAN 总线 CAN 2.0b 活动总线采用光隔离。 

节点ID 11 和 / 或 29 位

波特率 [kbps] 10 ...1000

隔离 电流隔离

3.4.4 LED指示灯

Lexium MDrive有两个用于指示状态的LED。 

• LED 1:电源状态

• LED 2:CANopen 状态 LED 根据 CiA DR-303-3 指示灯规格中的定义，
显示状态。

LED 1 电源状态指示 颜色 状态

关闭 未通电
绿色 +VDC 供电在正常范围内
绿色闪烁 +VDC 关闭，驱动器采用AUX电源 
红色 +VDC 供电超出正常范围
红色闪烁 +VDC 关闭，AUX电源超出正常范围

LED 2 CANopen 状态 颜色 状态
红色 - 单次闪烁 至少有一个CAN控制器的错误计数器已达到或超过报警水平（

太多错误幁）。
红色 - 两次闪烁 出现了一次防护事件（NMT-Slave或NMT-master）或一次心跳

事件（心跳接收器）。
红色 - 三次闪烁 在所配置的通讯周期超时期间内，未收到SYNC信息（请参见

对象字典条目0x1006）。
红色 - 点亮 CAN控制器总线关闭
绿色 - 单次闪烁 设备处于STOPPED（停机）状态
绿色 - 闪烁 设备处于PREOPERATIONAL（运行前）状态
绿色 - 点亮 设备处于OPERATIONAL（运行）状态
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3.5 电机数据

3.5.1 LMD•42 (NEMA 17) 规格

LMD•421 LMD•422 LMD•423

保持转矩 oz-in (N-cm) 43.9(31) 58.1 (41) 87.8 (62 )

启动转矩 oz-in (N-cm) — — —

转动惯量 oz-in-sec2 (kg-cm2) 0.207764049 (0.038) 0.311646074 (0.057) 0.448332949 (0.082)

径向荷载限制

    轴端 lb (kg) 4.7 (2.0) 4.7 (2.0) 4.7 (2.0)

    轴水平中心 lb (kg) 6.5 (2.9) 6.5 (2.9) 6.5 (2.9)

    轴中心    lb (kg) 8.5 (3.8) 8.5 (3.8) 8.5 (3.8)

轴向荷载限制 lb (kg)@1500RPM 10 (4.5) 10 (4.5) 10 (4.5)

重量 oz (g) 13.6 (385) 16 (454) 18.4 (522)

3.5.2 LMD•42 (NEMA 17) 性能
测试条件: hMT 关闭:100% 电流 0.84 oz 阻尼器,惯量:0.18589 oz-in2

图 3.9:LMD•42 转矩-速度性能曲线

0 2000
(600)

4000
(1200)

6000
(1800)

24 VDC
12 VDC

48 VDC

0

48/34

72/51

24/17

0 2000
(600)

4000
(1200)

6000
(1800)

24 VDC
12 VDC

48 VDC

0

48/34

72/51

24/17

0 2000
(600)

4000
(1200)

6000
(1800)

24 VDC
12 VDC

48 VDC

0

48/34

72/51

24/17

单段长度 
转矩（单位： Oz-In / N-cm）

三段长度 
转矩（单位： Oz-In / N-cm）

两段长度 
转矩（单位： Oz-In / N-cm）

转矩-速度图（rpm） 全步进每秒转速（rpm）

全步进每秒转速（rpm）
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3.5.3 LMD•57 (NEMA 23) 规格 

LMD•571 LMD•572 LMD•573

保持转矩 oz-in (N-cm) 103.4(73) 158.6 (112) 242.2 (171)

启动转矩 oz-in (N-cm) 3.89 (2.74) 5.55 (3.91) 9.72 (6.86)

转动惯量 oz-in-sec2 (kg-cm2) 0.0025 (0.18) 0.0037 (0.26) 0.0065 (0.46)

径向荷载限制

    轴端 lb (kg) 10 (4.5) 10 (4.5) 10 (4.5)

    轴水平中心 lb (kg) 15 (6.8) 15 (6.8) 15 (6.8)

    轴中心    lb (kg) 20 (9.0) 20 (9.0) 20 (9.0)

轴向荷载限制 lb (kg)@1500RPM 20 (9.0) 20 (9.0) 20 (9.0)

重量 oz (g) 26.4 (748) 31.2 (885) 44.0 (1247.3)

3.5.4 LMD•57 (NEMA 23) 性能 
测试条件: hMT 关闭:100% 电流 0.84 oz 阻尼器,惯量:0.18589 oz-in2

图 3.10:LMD•57 转矩-速度性能曲线
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3.5.5 LMD•85 (NEMA 34) 规格

LMD•851 LMD•852 LMD•853

保持转矩 oz-in (N-cm) 336(237) 480 (339) 920 (650)

启动转矩 oz-in (N-cm) 10.9 (7.7) 14.16 (10.0) 19.83 (14.0)

转动惯量 oz-in-sec2 (kg-cm2) 0.012745074 (0.9) 0.019117611 (1.35) 0.038235221 (2.7)

径向荷载限制

    轴端 lb (kg) 45 (20.4) 45 (20.4) 45 (20.4)

    轴水平中心 lb (kg) 65 (29.4) 65 (29.4) 65 (29.4)

    轴中心    lb (kg) 80 (36.3) 80 (36.3) 80 (36.3)

轴向荷载限制 lb (kg)@1500RPM 20 (9.0) 20 (9.0) 20 (9.0)

重量 oz (gm) 4.45 (2.02) 5.65 (2.56) 9.00 (4.08)             

3.5.6 LMD•85 (NEMA 34) 性能

两段长度 
转矩（单位： Oz-In / N-cm）

全步进每秒转速（rpm） 全步进每秒转速（rpm）

全步进每秒转速（rpm）

图 3.11:LMD•85 转矩-速度性能曲线
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3.6 UL 508C的条款要求

如果产品的使用须符合UL 508C,则必须满足以下要求:

操作环境温度 周围空气温度 [°C] 0 ...+50

污染程度 在污染度为2的环境中使用

电源 仅使用通过许可,支持过电压III类的电源设备

布线

仅使用60/75 °C铜线.

SIL 对PFH需求较高或有持续需求

4 ≥10-9 ...<10-8

3 ≥10-8 ...<10-7

2 ≥10-7 ...<10-6

1 ≥10-6 ...<10-5

HFT和SFT 根据安全系统SIL,IEC 61508标准要求特定硬件容错性HFT与特定比例的安全故
障 SFF (安全失效分数)。硬件容错性是系统尽管存在一个或多个硬件故障，但
仍能执行所需安全功能的能力。系统SFF的定义是安全失效率占系统总失效率
的比例。根据 IEC 61508，系统的最大可接受SIL部分程度上取决于系统的硬
件容错性HFT和安全失效分数SFF。

SFF HFT A型子系统 HFT B型子系统

0 1 2 0 1 2
< 60% SIL1 SIL2 SIL3 — SIL1 SIL2

60% ...<90% SIL2 SIL3 SIL4 SIL1 SIL2 SIL3

90% ...< 99% SIL3 SIL4 SIL4 SIL2 SIL3 SIL4

≥99% SIL3 SIL4 SIL4 SIL3 SIL4 SIL4

故障避免措施 产品规格、硬件和软件中的系统错误，以及安全系统的使用故障和维护故
障，都必须尽可能避免。为满足这些要求，IEC 61508定义了多项措施，规定
了根据所需SIL而必须执行的故障避免措施。这些故障避免措施必须涵盖安全
系统的整个生命周期，即从系统的设计开始，直至退役结束。
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4 基本信息

4.1 功能安全

自动化和安全工程过去是两个完全独立的领域，但近期已融合发展。

通过集成安全功能，复杂自动化解决方案的设计与安装得以大幅简化。

通常来说，安全设计要求取决于具体应用。具体应用中的潜在风险和威胁
决定了要求的水平。

4.1.1 符合 IEC 61508 标准

IEC 61508 标准 IEC 61508标准“电气/电子/可编程安全系统的功能安全”包括了安全相
关功能。它不仅是单个组件，而且也指被认作单一设备的整个功能链（如
从传感器到逻辑处理设备到执行器等）。该功能链必须从总体上，满足特
定安全完整性水平的要求。系统和组件可用于各种各种应用，执行安全任
务，也可根据此基础确定相应风险级别。

SIL, 安全完整性水平 标准IEC 61508为安全功能定义了4个安全完整性水平(SIL)。SIL 1级别最
低，SIL4级别最高。威胁和风险分析是确定所需安全完整性水平的基础。
这用于确定相关功能链是否被作为一个安全功能，以及它必须包括哪些潜
在危险。

PFH，每小时危险硬件故障可能性
为保持安全功能，IEC 61508标准需要采取各种水平的措施，来避免和控
制故障的发生，具体取决于所需SIL。安全功能的所有组件都必须经受概
率评估，来评估为控制故障而采取的措施的有效性。此评估确定了安全系
统的PFH (每小时危险故障可能性)。这是安全系统每小时中落入危险，无
法正确执行安全功能的概率。根据SIL，整个安全系统的PFH不能超出某些
特定值。增加功能链的各组件PFH值；PFH总值必须不超过标准中定义的
最大值。

4
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5 设计

5

本章介绍设计阶段中的重要产品应用信息。 

多种操作模式

在不同操作模式下，本设备的运行也不同。全面、完整地阅读所有
文件十分重要。在尝试安装或调试设备前，必须清楚了解使用设备
的方式。

若不遵守上述规定，可能会导致设备损坏。

5.1 外部电源设备

不正确电源设备可能会造成电击

VDC、AUX_PWR 和 INPUT_REFERENCE 电源电压与驱动系统中许
多外露的信号连接相连。

 z 使用符合PELV（保护特低电压）要求的电源设备。

 z 将电源设备的负极输出连接到PE（接地）。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤或死亡。

! 注意
常用电源使用惯例

通电时不要连接或断开电源。 

断开AC侧，关闭DC供电。

对于电池供电系统，在开关上连接“瞬态抑制器”，防止出现电
弧和高压峰值。

若不遵守上述规定，可能会导致系统部件损坏！
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5.1.1 电源电压+VDC

一般性信息 电源设备必须能够满足驱动器的功率要求。如需了解输入电流信息，请参
见技术数据。

因为系统正常运行时通常无需最大电机转矩，所以实际功率需求常常会低
很多。

设计系统时，请注意电机加速阶段与连续运行阶段相比，驱动器的输入电
流较高。

再生放大条件（反电势） 对于配以大型外部质量惯性矩的驱动器或高度动态变化的应用，请注意以
下问题：

电机在减速期间返回可再生能源。DC总线在电容中存储的电能有限。将
更多电容连接到DC总线，能够增加所存储的电量。

如果电能超出了电容的容量，多余电能必须通过内部或外部制动电阻排
出。 

添加一个制动电阻和相应制动电阻控制器，能够抑制过电压状态。藉此，
在减速期间，就能将再生电能转化为热能。

再生放大导致的失控

刹车或外部驱动力造成的再生放大，可能会将 VDC 电源电压提高
到超乎预料的超高数值。额定值无法支持此电压的组件可能会损
坏或导致设备故障。

• 检验所有 VDC 供电组件是否都能支持再生放大情况下的电压
（例如限位开关等）。

• 仅限使用不会被再生放大所损坏的电源设备。

• 如需要，使用制动电阻控制器。

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。
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电源线
! 注意

EMI 和 RFI

这些建议将提供最优EMI和RFI防护。实际选用的电线类型、线
规、护套类型和所用的过滤设备，取决于客户的应用与系统。

直流电源线到MDrive的长度不应超过50英尺（15.2m）。

请始终使用屏蔽/双绞线作为Lexium MDrive 直流电源线。

若不遵守上述规定，可能会导致系统部件损坏！

电线长度、线规和电源调节设备对于Lexium MDrive性能起重要作用。

图5.1是对于最长50英尺（15.2m）的直流电源线的建议电线配置。如果
需要长于50英尺（15.2m）的电源线，则可通过添加一条交流电源线，
来达到此长度（请参见图5.2和图5.3）。

请根据当前要求和电线长度，选择规格适合的AWG线。

+-

+
-

≤ 50’ (15.24 m)

A

A

B

B

C

C

D

D

Shield to Earth
(Supply End Only)

Supply GND

+VDC Output

� Type RFI Filter ≥ Required Current

Ferrite Bead

Shielded Twisted Pair (See AWG Table for Size)

Electrolytic Capacitor, 500µF per Amp

+V
GND

图 5.1:长度短于 50’ (15.24 m)的直流电源线
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≥ 50’ (15.24 m)

A

A

B

B

C

C

D

D

Shield to Earth
(Supply End Only) � Type RFI Filter ≥ Required Current

Transformer: 10 to 28 VAC RMS

Shielded Twisted Pair (See AWG Table for Size)

Full Wave Bridge Rectifier, Rectifier Output
Connects to Cable Shown in Figure 3.1

+
-

To Cable in
Figure 5.1

图 5.2:50’ (15.2 m) 或更长，为全波桥提供交流电

≥ 50’ (15.2 m)

A

B C

Shield to Earth
(Supply End Only)

A

B

C

� Type RFI Filter ≥ Required Current

120 or 240 VAC Dependant on DC Power
Supply AC Input Requirement

Shielded Twisted Pair (See AWG Table for Size)

Unregulated DC Power Supply 

+
-

D

D

To Cable in
Figure 5.1

图 5.3:50’ (15.2 m) 或更长，通过交流电提供直流供电 

各种距离和电流下的建议AWG (mm2) 长度 [ft (m)] 10 (3.0) 25 (7.6) 50 (15.2) 75 (22.9) 100 (30.5)

Amps (峰值) 最小 AWG (mm2)

1 20 (0.5) 20 (0.5) 18 (0.75) 18 (0.75) 18 (0.75)

2 20 (0.5) 18 (0.75) 16 (1.5) 14 (2.5) 14 (2.5)

3 18 (0.75) 16 (1.5) 14 (2.5) 12 (4.0) 12 (4.0)

4 18 (0.75) 16 (1.5) 14 (2.5) 12 (4.0) 12 (4.0)
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辅助电源

辅助逻辑电源是一款可选电源，能够在主系统供电故障时，为Lexium 
MDrive的逻辑电路供电。该电源将保留位置等数据。

在选择此电源时，除了以下参数，不必进行其它特别考虑：

电压 ...............................................................................................+12 到 +24 VDC

电流 ...........................................................................每Lexium MDrive 200 mA

5.1.3 布线和屏蔽

在高功率、具有小信号电路的系统中，始终存在噪音。无论您在系统中
使用怎样的电源配置，为尽量减小信噪比，您都应遵循一些布线和屏蔽
规则。

布线规则 • 电源线和电机线都应为屏蔽双绞线，且这些线不应与信号传输线
并行。

• 对于采用独立电机驱动器和步进电机的部署环境来说，驱动器和
电机间的布线应采用屏蔽双绞线，当电机电流小于4.0 安，使用
20 标准线，当电机电流为4.0 安或更高，使用18 标准线或质量更
好的电线。在每个电机相线中，可能需要部署一个共模扼流圈，
以减少护套电流电平。

• 电源接地回路应尽可能短。

• 电源线应采用屏蔽双绞线。如果负载小于4.0 安，使用18 标准
线，如果负载大于4.0 安，使用16 标准线。

• 严禁使用“菊链”电源线连接到系统部件。此类型配电将因为
EMC不佳和接地回路问题，而导致系统可靠性和性能降低。在“
菊链”无法避免的情况下，系统工程师负责最终系统可靠性和性
能。至少应为每个电子驱动器采用精心挑选的线规和解耦电容（
即一组提供可接受低频和高频降噪的电容）。

屏蔽规则 • 护套必须采用零信号参考电位。为确保屏蔽有效，护套必须接
地。

• 护套必须妥善连接，以便护套电流流向信号接地连接。

• 护套应与单点相连，防止出现接地回路。
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+VDC GND

+VDC Supply

图 5.4:系统电源线



37

Lexium MDrive CANopen 5  设计

LMDxA42x, LMDxA57x 和 LMDxA85x

5.2 接地设计

所有接口的接地连接都为流电连接，包括VDC电源电压接地。

当设备采用流电隔离时，多功能接口的接地则为例外。

当为系统中的驱动器布线时，必须考虑以下问题：

• VDC 电源线中的压降必须尽可能降低（不到 1 V）。当不同驱动
器间的接地电位差较大，可能会影响通讯/控制信号。

• 如果系统部件间距较大，建议采用贴近各驱动器的分散式供电设
备，来提供 VDC 电压。但是，各供电设备的接地连接必须与最大
导体横截面相连。

• 如果主控制器(如PLC、IPC等)没有为驱动器提供电流隔离输出，
您必须检验确认 VDC 电源电流不会经由主控制器，流回供电设
备。因此，主控制器地线仅能通过单点，连接到 VDC 电源地线。
控制柜中即通常如此。所以，驱动器中各信号连接器的接地点并
不连接，经由 VDC 电源地线已有连接。

• 如果控制器有一个电流隔离接口，用于驱动器通讯，则该接口的
地线必须连接到第一个驱动器的信号地线。此地线有可能仅与单
一驱动器相连，以免出现接地回路。这也适用于电流隔离CAN连
接。

等电位连接导体 电位差会导致电缆护套上出现额外电流。使用等电位连接导体，减少电缆
护套上的电流。等电位连接导体必须支持最大电流。实践经验证明，可使
用以下导体横截面：

• AWG 4 (16 mm2) ，用于长度最长650 ft (200 m)的等电位连接导
体

• AWG 4 (20 mm2) ，用于长度超过650 ft (200 m)的等电位连接导
体
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5.3 监控功能

本产品中的监控功能有助于保护系统并降低系统故障所带来的风险。这些
监控功能可能无法用于保护人身安全。

本产品提供以下监控功能，并通过两种方式进行监控：

1) 软件：可经由服务接口，使用软件进行监控

2) 硬件：可经由多功能接口，使用信号输出进行监控
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6 安装

失控

• 控制方案的设计者必须考虑控制路径的潜在故障模式，对于某
些关键功能，必须采取措施以确保路径故障期间和之后的安全
状态。关键控制功能示例包括：紧急停止、超程停止、停电和
重启。

• 重要功能必须有分立或冗余控制路径。

• 系统控制路径可能包括通信链路。必须考虑该链路发生意外传输
延迟或故障的可能性。

• 遵守所有事故预防规范和本地安全指南。1)

• 投入使用之前，必须对每次产品实施情况进行单独和彻底的测
试。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤或死亡。

1) 美国用户：如需了解更多信息，请参阅 NEMA ICS 1.1 (最新版), “固态控制应用、安
装与维护安全指南”及NEMA ICS 7.1 (最新版), “结构安全标准以及可调速驱动系统的选
择、安装与操作指南”。

移除电路板插头时有人员受伤危险

 z 移除电路板插头时，请注意连接器必须解锁。

 — VDC供电:用力拉塞座以解锁

 — 混合供电:按下联锁杆以解锁

 z 在移除时，应始终手握插头（而非电线）。

 
 
若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。

章5“设计”中包括了安装前必须了解的基本信息。

6
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6.1  电磁兼容性EMC

信号和设备干扰

信号干扰可能造成设备意外反应。

• 请根据EMC要求，谨慎布线。

• 检验是否符合EMC要求。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤甚至死亡。

如果安装期间按照说明采取相关措施，本驱动系统符合 IEC 61800-3标准
中的EMC要求。如果其运行超出此要求服务，请注意以下问题：

高频干扰

• 在家庭环境中，本产品可能造成高频干扰，需要采取措施来抑
制干扰。

若不遵守上述规定，可能会导致人员死亡或重伤。

EMC措施 作用

尽量缩短线缆长度。禁止安装不必要的线缆回
路，使用短线缆，从控制机柜中的起点连接外部
接地线。

减少电容干扰和电感干扰。

通过电机法兰，或采用接地母线，连接到连接器
外壳盖罩上的接地线，将产品接地。

减少辐射，提高抗干扰性。

通过将其连接到较大平面或经由导电连接器外
壳，数字信号线两端都接地屏蔽。

减少影响信号线的干扰、减少辐
射。

使用线夹和接地母线，连接大面积电缆护套 减少辐射。

 

必须屏蔽下列线缆：

• 支持 VDC供电电压

• 多功能接口

• 服务接口
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等电位连接导体 电位差会导致电缆护套上出现过电流。使用等电位连接导体，减少电缆
护套上的电流。等电位连接导体必须支持最大电流。实践经验证明，可
使用以下导体横截面：

• AWG 5 (16 mm2) ，用于长度最长650 ft (200 m)的等电位连接导
体

• AWG 4 (20 mm2) ，用于长度超过650 ft (200 m)的等电位连接导
体

6.2 机械安装

高温表面

根据操作的不同，表面温度可能超过100°C (212°F)。 

 z 禁止触碰高温表面。

 z 禁止在周边放置易燃或热敏部件。

 z 考虑采取所介绍的散热措施。

 z 在试运行期间检查温度状况。

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。

电机损坏和失控

对于电机轴的撞击或强压可能会毁坏电机。

 z 在装卸与运输期间，保护好电机轴。

 z 安装期间避免撞击电机轴。

 z 禁止将部件按压到电机轴上。通过粘合、夹具、预紧装配或螺丝接
合，在电机轴上安装部件。

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。
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电机无制动功能

如果断电和故障导致功率回路切断，电机就无法通过刹车制动，可
能会不断提高速度，直至进行机械制动为止。

• 检验机械状况。

• 如需要，使用加衬垫的机械制动装置或适用刹车。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤甚至死亡。

因磨损或高温而失去制动力

在电机运行同时采用恒速制动，将导致过度磨损和失去制动力。温
度升高，制动力降低。

• 禁止将刹车用作行车制动。

• 请注意，“急停”也可能造成磨损

• 当工作温度超过80°C (176°F)，使用刹车时，负载最大不得超过
规定保持转矩的50%。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤甚至死亡。

通电期间负载掉落

当步进电机驱动器的刹车释放，且运用外力（沿垂直轴）时，如果
摩擦力较低，负载有可能掉落。

• 在这种情况下，将负载限制为最高不超过静态保持转矩的25%。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤甚至死亡。

如需在难以操作的地点安装驱动器，首先进行电气安装，然后再安装完全
接线完毕的驱动器，可能是比较明智的做法。
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散热

热管理

固定板所用材料应提供足够的质量和导热性，确保电机温度不超过100 
°C。

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。

在错误安置多个电机等情况下，电机可能会变得温度很高。在持续运行期
间，电机的表面温度不得超过100 °C。

• 检验是否未超过最高温度。

• 检验是否采取足够散热措施，如良好的通风或经由电机法兰散热
等。

安装

导线限制

部分 MDrive 安装配置要求设备将螺丝向前拧入。确保所有线缆正确限
制，在连接点消除张力……

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。

电机的设计是，通过四个螺丝安装。电机法兰必须安装在平面上，以避免
机械张力传输到外壳。涂漆面有绝缘效果。安装期间，检验电机法兰是否
妥善安装，提供良好的导电性和导热性。

安装螺钉的大小和拧紧转矩

• #6 (M3.5)长，具体取决于固定板厚度。拧入电机外壳中的螺丝螺
纹长度不能超过 0.140” (3.5 mm)

• 拧紧转矩不能超过 7.8 lb-in (9 kg-cm)
• LMD•57:#10 (M5)
• LMD•85:#10 (M5)

安装距离 安装无需留出最小间隙。但需要注意的是，电机会变得非常热。观察所用
线缆的弯曲半径。

环境条件 遵守许可环境条件规定。
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6.3  电气安装

系统组件损坏和失控

控制器电源电压的负极连接中断，可能会导致信号连接的电压过
高。

• 禁止用熔断器或开关中断电源设备与负载间的负极连接。

• 在通电前检验连接是否正确。

• 当供电时，禁止连接或更改布线。

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。

章5“设计”中包括了安装前必须了解的基本信息。



45

Lexium MDrive CANopen 6  安装

LMDxA42x, LMDxA57x 和 LMDxA85x

6.3.1 连接器概述

连接器概述

P2b

P2a

P1

P3

LED 1LED 2

Chassis

1 2

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5
6  7  8  9

图6.1：LMD•42 连接器概述

P1

P3

P2b

P2a

LED 1 LED 2

Chassis

1 2

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5

6  7  8  9

图6.2：LMD•57、58 连接器概述

连接器 分配

P1 支持 VDC供电电压

P2 多功能接口

P3 服务接口
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6.3.2 连接VDC供电电源

错误供电设备会导致电击

VDC、AUX_PWR 和 INPUT_REFERENCE 电源电压与驱动系统中许
多外露的信号连接相连。

 z 使用符合PELV（保护特低电压）要求的电源设备。

 z 将电源设备的负极输出连接到PE（接地）。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤甚至死亡。

再生放大导致的失控

刹车或外部驱动力造成的再生放大，可能会将 VDC 电源电压提高到
超乎预料的超高数值。额定值无法支持此电压的组件可能会损坏或
导致设备故障。

• 检验所有 VDC 供电组件是否都能支持再生放大情况下的电压（
例如限位开关等）。

• 仅限使用不会被再生放大所损坏的电源设备。

• 如需要，使用制动电阻控制器。

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。

损坏触点

产品控制器供电连接没有浪涌电流限制。如果通过打开（热插拔）
触点而接通供电，可能会损坏触点或触点焊。

 z 使用能够将峰值输出电流限制在触点许可范围内的电源设备。

 z 打开电源设备的功率输入而非电压输出。

若不遵守上述规定，可能会导致设备损坏。

系统组件损坏和失控

控制器电源电压的负极连接中断，可能会导致信号连接的电压过
高。

• 禁止用熔断器或开关中断电源设备与负载间的负极连接。

• 在通电前检验连接是否正确。

• 当供电时，禁止连接或更改布线。

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。
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引脚分配

P2b

P2a

P1

P3

LED 1LED 2

Chassis

1 2

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5
6  7  8  9

图6.3：LMD•42 引脚分配电源电压

P1

P2b

P2a

LED 1 LED 2

Chassis

1 2

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5
6  7  8  9

P3

图6.4：LMD•57、58 引脚分配电源电压

信号 功能 引脚号

VDC 电源电压 1

0VDC  VDC 参考电位 2
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布线/电缆规格 建议 VDC 电源电压连接使用屏蔽双绞线。 

 X 检验布线、线缆和所连接口是否符合PELV要求。

 X 请注意规定的技术数据。

 X 请注意第5.1章节“外部电源设备”和第5.2章节“接地设计”中的
信息。

 X 安装与所选导体横截面/线规（而非浪涌电流）相一致的电源线保
险丝。

长度 [ft (m)] 10 (3.0) 25 (7.6) 50 (15.2) 75 (22.9) 100 (30.5)

Amps (峰值) 最小AWG (mm2)

1 20 (0.5) 20 (0.5) 18 (0.75) 18 (0.75) 18 (0.75)

2 20 (0.5) 18 (0.75) 16 (1.5) 14 (2.5) 14 (2.5)

3 18 (0.75) 16 (1.5) 14 (2.5) 12 (4.0) 12 (4.0)

4 18 (0.75) 16 (1.5) 14 (2.5) 12 (4.0) 12 (4.0)

连接线缆 配套连接器是锁紧型连接器。线规取决于导体长度和所需电流量。

为进行连接：

 X 进行 0.25” (6.0 mm) 绝缘剥线。

 X 插入指定引脚

 X 拧紧螺丝，固定电线

 X 插入P1插座，拧紧锁紧螺丝

Strip length 0.25 (6)

图6.5：连接VDC电源线
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6.3.3 连接多功能接口

引脚分配

P2b

P2a

P1

P3

LED 1LED 2

Chassis

1 2

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5
6  7  8  9

图6.6：LMD•42 多功能接口引脚分配

引脚 信号 功能 I/O

1a INPUT_REFERENCE 使输入偏转为灌直流输入或拉直流
输入

—

2a N/C 未连接 I

3a IN2 通用可编程输入端子2 I

4a IN3 通用可编程输入端子3 I

5a IN4 通用可编程输入端子4 I

6a ANALOG_IN 模拟输入 I

7a LOGIC_GND 逻辑接地（未隔离） —

引脚 信号 功能 I/O

1b AUX_PWR 0 ...24V 辅助电源输入能够在 VDC 电
源断电时，保持逻辑电路和位置信息
的运行。

—

2b N/C 未连接 —

3b N/C 未连接 —

4b N/C 未连接 —

5b N/C 未连接 —

6b SIGNAL_OUTPUT_
COLLECTOR

高速信号输出接收器 O

7b SIGNAL_OUTPUT_
EMITTER

高速跳闸输出发射器 O
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P1

P2b

P2a

LED 1 LED 2

Chassis

1 2

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5
6  7  8  9

P3

图6.7：LMD•57 多功能接口引脚分配

引脚 信号 功能 I/O

1a INPUT_REFERENCE 使输入偏转为灌直流输入或拉直流
输入

—

2a IN1/CAPTURE 通用输入可能配置为捕获输入 I

3a IN2 通用输入，可配置支持回零和限制功
能。

I

4a IN3 通用输入，可配置支持回零和限制功
能。

I

5a IN4 通用输入，可配置支持回零和限制功
能。

I

6a ANALOG_IN 模拟输入 I

7a LOGIC_GND 逻辑接地（未隔离） —

引脚 信号 功能 I/O

1b AUX_PWR 0 ...24V 辅助电源输入能够在 VDC 电
源断电时，保持逻辑电路和位置信息
的运行。

—

2b OUTPUT 1+ Output 1 + 极性 O

3b OUTPUT 1— Output 1 — 极性 O

4b OUTPUT 2+ Output 2 + 极性 O

5b OUTPUT 2— Output 2 — 极性 O

6b SIGNAL_OUTPUT_
COLLECTOR

高速信号输出接收器 O

7b SIGNAL_OUTPUT_
EMITTER

高速信号输出发射器 O
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布线/电缆规格 • 屏蔽线

• 双绞线

• 电线套两端接地

最大电线长度 1) 英尺 (m) 328 (100)

最小导体横截面 AWG (mm2) 24 (0,14)

最大导体横截面 AWG (mm2) 20 (0,6)

剥线长度 英寸 (mm) 0.25 (6,0)

1) 长度取决于导体横截面和所用驱动器电路

 X 使用等电位连接导体。

 X 检验布线、线缆和所连接口是否符合PELV要求。

连接线缆 配套连接器是夹具型接线板。 

为进行连接：

 X 插入指定引脚

 X 插入P2插座

Strip length 0.25 (6)

图6.8：连接多功能接口布线

信号输入电路 输入信号可能会变为源型输入或漏型输入，具体取决于 INPUT_
REFERENCE的偏压，将 INPUT_REFERENCE 连接到5 ...24V 电源将提供
源型输入。将其接地，将提供漏型输入。

输入信号的 ACTIVE LOGIC HIGH/LOW 状态使用参数2000h:02h配置。

输入信号光耦隔离。
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Constant
Current
SourceINPUT

OPTO_REF

图6.9：线性输入(源型)

+

Constant
Current
SourceINPUT

OPTO_REF

图6.10：集电极开路输入(源型)

Constant
Current
SourceINPUT

OPTO_REF

+

图6.11：集电极开路输入(漏型)

功率输出电路
（此输出类型仅适用于LM•57、LM•85） 通用功率输出可用于一般用途，也可作为机械抱闸输出。

Diode recommended
for inductive loads

OUT+

OUT-

+
Load

图6.12：源型输出配置

OUT+

OUT-

+

Load

图6.13：漏型输出配置
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信号输出电路 信号输出提供跳闸状况指示。可编程一项或多项条件，用于触发此输出。

该输出为光耦隔离信号。

ATTENTION+

ATTENTION-

图6.14：信号输出

信号输出可用于一般用途，也可利用 Index 2038h，用作高速跳闸输出。
（该功能在仅适用于LMD57、85）

ATTENTION+

ATTENTION-

图6.15：高速信号输出

模拟输入 ANALOG_IN 可通过配置，使用 参数2010h:02h配置设置选择三种输入类
型之一： 

• 0 - 5V
• 0 - 10V
• 0 - 20 mA

ANALOG_IN

LOGIC_GND

ADC

图6.16：ANALOG_IN 信号输入
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6.3.4 连接服务接口

引脚分配

P2b

P2a

P1

P3

LED 1LED 2

Chassis

1 2

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5
6  7  8  9

图6.17：LMD•42 服务接口引脚分配

P1

P2b

P2a

LED 1 LED 2

Chassis

1 2

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5  6  7

1  2  3  4  5
6  7  8  9

P3

图6.18：LMD•57 服务接口引脚分配
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引脚 信号 功能

1 — 预留

2 CAN_L CAN_L 总线(显性低位)

3 CAN_GND CAN接地

4 — 预留

5 (CAN_SHLD) 可选CAN屏蔽

6 (GND) 可选接地

7 CAN_H CAN_H 总线(显性高位)

8 — 预留

9 CAN_V+ 向CAN转换器供电（由Lexium MDrive内部供
电）

功能 驱动系统通过CANopen接口和调试软件，进行调试。

连接器类型 DB9F

布线/电缆规格 • 屏蔽线

• 双绞线

• 电线套两端接地

最大电线长度 1) 英尺 (m) 请参见注释

最小导体横截面 AWG (mm2) 请参见注释

最大导体横截面 AWG (mm2) 请参见注释

1) 请参见 CiA Dr-303-1:布线和连接器引脚分配，用于实现建议布线。

 X 使用等电位连接导体。

 X 使用预装线缆，降低错误布线风险。

 X 检验布线、线缆和所连接口是否符合PELV要求。

终端电阻 整个总线系统的两端都必须是终端电阻。CAN_H 和 CAN_L 线之间，所连
电阻值为120Ω 。

设置地址和波特率 网络中每个设备都可通过一个独特、可调的节点ID识别，此ID可由 
CANopen配置工具设置，或根据CiA文件DSP-305的定义，利用层设置服
务（LSS）设置。
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出厂设置： 

• 节点ID：41h
• 波特率：1M

使用参数，在软件中设置通讯参数。

CANopen 
Controller

Lexium MDrive Lexium MDrive
Node 1 Node x
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图6.19：CANopen网络

6.4 检查布线

在为设备供电前，进行以下检查：

 X 是否已正确安装并连接所有线缆和连接器？

 X 是否有暴露在外的通电电线？

 X 信号线的连接是否正确？
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7 配置

7

意外运动

布线不当、设置错误、数据错误或其它错误均有可能导致驱动器意
外运动。

电磁干扰（EMC）可能造成系统作出意外反应。

• 请根据EMC要求，谨慎布线。

• 切勿采用不明设置或数据，操作驱动系统。

• 执行全面配置测试。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤甚至死亡。

意外行为

驱动系统的行为由大量存储数据或设置控制。如果设置或数据不适
当，可能会触发意外运动或对于信号的意外反应，并禁用监控功
能。

• 切勿采用不明设置或数据，操作驱动系统。

• 检验所存储的数据和设置是否正确。

• 进行配置时，对于所有运行状态和有可能出现的故障状况，认
真执行测试。

• 更换产品后，以及更改设置或数据后，对功能进行检验。

• 如果有人员或障碍物位于危险区域中，禁止启动系统。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤甚至死亡。
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旋转部件

旋转部件可能会导致人员受伤，并有可能钩住人员衣物或头发。松
动部件或失衡部件可能会抛出。

• 检验所有旋转部件是否正确安装与固定。

• 使用盖罩，来防止旋转部件造成伤害。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤甚至死亡。

电机无制动功能

如果断电和故障导致功率回路切断，电机就无法通过刹车制动，可
能会不断提高速度，直至进行机械制动为止。

• 检验机械状况。

• 如需要，使用加衬垫的机械制动装置或适用刹车。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤甚至死亡。

部件掉落

电机可能会因反扭矩而移动；可能倾斜和掉落。

• 牢固安装电机，以便在强力加速期间不会松动掉落。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤甚至死亡。

高温表面

根据操作的不同，表面温度可能超过100°C (212°F)。 

 z 禁止触碰高温表面。

 z 禁止在周边放置易燃或热敏部件。

 z 考虑采取所介绍的散热措施。

 z 在试运行期间检查温度状况。

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。
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7.1 准备配置

在配置前，需进行以下测试：

 X 设备可在系统中调试，也可在系统外调试。

 X 只提供 VDC 供电，配置时需具有服务接口连接。

 X 鉴于许多设置参数都是某操作模式所特有的，请确保操作人员完
整阅读本章内容。 

为进行配置和编程，需要一台安装了 Lexium MDrive软件套件的PC或功能
相当的LSS主机。

注：请参考以下网址提供的Lexium MDrive软件套件软件手册，了解
Lexium MDrive软件套件的详细使用说明和屏幕抓图：

http://motion.schneider-electric.com

7.1.1 安装Lexium MDrive软件套件

请注意，CANopen Configuration Utility是用于执行固件升级的唯一工
具。

 � PC应运行Windows XP SP3或更高版本。

 � 使用CANopen配置GUI时，需要MD-CC501-000或功能相当的
PEAK/Phytec加密狗。

 X 请参考Lexium MDrive软件套件产品手册，了解安装和配置信息。

7.2 通过层设置服务(LSS)进行配置

Lexium MDrive CANopen可使用层设置服务进行调试。请参考CANopen 
Fieldbus手册和CiA 草案标准 DS-305，了解更多信息。



Lexium MDrive CANopen7  配置

60 LMDxA42x, LMDxA57x 和 LMDxA85x



61

Lexium MDrive CANopen 8  操作

LMDxA42x, LMDxA57x 和 LMDxA85x

8 操作

8

“操作”一章介绍了驱动器的基本功能。

8.1 基本信息

8.1.1 概述

操作模式 “Lexium MDrive CANopen”采用 DS301 通讯子协议，是设备子协议
和CAN总线间的接口。这个1995年定名为 DS301 的子协议，定义了在
CANopen下，不同类型设备间通用数据交换的统一标准。

DSP402设备子协议则说明了用于定位、监控和设置驱动器的标准对象。

• 位置控制模式：定义了驱动器的点到点功能.可限定速度、位置和
加减速，使用轨迹发生器来生成运动曲线。

• 回零模式：描述了在启动时，或通过立即模式命令，找到零点、
参考点、日期或零点的各种方法。

• 速度控制模式：用于控制驱动器速度，对位置无特殊要求。它提
供限速和速度轨迹生成功能。

• 转矩控制模式：定义了转矩控制及所有相关参数。(仅适用于闭环
型号。) 

• 周期性同步位置模式：用于定义单个或者多个设备在特定时间
段，启动并完成点对点定位时的控制模式。
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8.1.2 hMTechnology (hMT) C O

注：hMTECHNOLOGY仅适用于带一个编码器的LMDCA型号！

hMTechnology是一种核心控制，通过克服步进系统所固有的很多限制，
支持Lexium Mdrive的多模功能。该技术突破的两大主要限制是：

• 电机失去同步，随后失速

• 因电流控制选项有限，而造成电机过热

失去同步 步进电机中的同步运动要求转子和定子之间的超前/滞后关系误差不超过
+/- 2个电机完整步数。鉴于此关系趋向2点步，负载转矩缩小，最大恒转
矩<= 1个完整点步。

造成步进电机失去同步并失速的情况包括：

转子滞后于定子：

• 加速过快，转矩不足以克服负载惯性。

• 快速瞬时负载变化，如传送带负载迅速增加。

转子超前于定子：

• 减速过快，在+/- 2个完整步内停止负载运动。

• 当负载动量高于保持稳定速度所需转矩，对负载状况进行彻查。

Stall zone
> 2 full steps

Stall zone
> 2 full steps

1.1
1.3

1.5

1.7 1.7

1.5

1.3
1.1

0

Best speed performance

Best overall performance

Best torque performance

hMT maintains the rotor/stator relationship
within the set control bounds

LEADLAG

图 8.1:对于 hMTechnology的界线控制

hMT 使用高速反馈回路，严格保持转子－定子关系处于特定范围内，或
控制其界线。

请参见CANopen Fieldbus 手册对象2702h，了解配置选项。
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可变电流控制  过去，步进电机驱动器运行于两种可调电流：

1) 运行电流，当电机轴移动时所用电流

2) 保持或还原电流，当电机轴静止时所用电流

可变电流控制通过hMT，准确测量并跟踪转子－定子关系，并按需（如加
速或减速等）运用电流，将电流降低到当电机轴转动时移动负载所需水
平。这将能够提高电源效率、降低运行电机的温度。

位置补偿 激活时，位置补偿功能将推荐脉冲与实际电机步进间的差别存储到一个寄
存器中。完成运动后，超前或滞后脉冲将再次插入运动轨迹中，在两次速
度预设中的一次，移动到推荐位置。

8.1.3 电机相电流概述 C O

注：无编码器的型号将仅能支持固定运行/保持电流！

驱动器的电机相电流受以下因素的影响：

• 运行电流的设置

• 保持电流的设置

• 保持电流延迟时间的设置

• 电流控制定义为固定还是可变

Run current
RC=[0...100%]

Hold current
HC=[1...100%]

Fixed or variable current
AS = 0
AS = 1
AS = 2 (variable)

IACTUALICTRL

RC

HC

Hold current delay time
HCDT=[microseconds]

图 8.2:电机相电流概述
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8.2  CANopen DSP402 操作模式

Lexium MDrive在CANopen网络上作为节点运行，由CANopen主机控制。

如需了解更多具体信息，请参见CANopen Fieldbus手册，其下载网址
为：

http://motion.schneider-electric.com

8.2.1 位置控制模式

target_position应用于轨迹发生器。它生成 position_demand_value ，
用于位置控制功能部分中描述的位置控制回路。这两个功能块可选择由独
立参数集控制。

在轨迹发生器输入端，可选择先限制应用参数，再在标准化后，送至
内部设备。标准化参数标以星号。轨迹发生器最简单的形式是，进入
target_position，并仅通过内部设备（增量），将其转化为 position_
demand_value 。

Trajectory Generator

Target Position (607Ah)

Polarity (607Eh)
Multiplier

Profile Acceleration (6083h)

Profile Deceleration (6084h)

Quick Stop Deceleration (6085h)

Quick Stop Option Code (605Ah)

Motion Profile Type (6086h)

Limit
Function

Profile Velocity (6081h)

End Velocity (6082h)

Polarity (607Eh)

Multiplier
Position
demand
internal
value (60FCh)

Target Position
(internal increments)

Profile Acceleration
Profile Deceleration
or Quick-Stop Deceleration
(internal increments/sec2)

End Velocity
(internal increments/sec))

图 8.3:DSP402 位置控制模式
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8.2.2 速度控制模式

速度控制模式包括以下子功能：

• 通过轨迹发生器提供的需求值输入

• 使用位置传感器或速度传感器，捕获速度

• 针对适当输入输出信号的速度控制功能

• 通过窗口功能，监控速度控制

• 通过阈值，监控实际速度数值

Trajectory 
Generator

Velocity 
Controller

Target velocity (60FFh)

Motion profile type (6086h)

Polarity (607Eh)

Velocity (steps/sec)
Position actual value (6064h)

Velocity actual value (606Ch)

Limit
Function

Multiplier
Control
Effort

Multiplier

Limit
Function

Profile deceleration (6084h)

Quick stop deceleration (6085h)

Profile acceleration(6083h)

Limit
Function

d/dt
Velocity
sensor

selection

Polarity (607Eh)

图 8.4:速度控制模式
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8.2.3 转矩控制模式 C O

转矩控制模式允许Lexium MDrive CANopen (仅限闭环)发送目标转矩值，
经由轨迹发生器和 hMTechnology逻辑联合处理。 

Lexium MDrive 将在所要求的转矩速度下，保持负载的转矩恒转。

Trajectory 
Generator

Torque 
control 

and power 
stage

Target slope (6087h)

Torque speed (2704h)

Controlword (6040h)

Motor

hMT
logic

Torque demand

Encoder counts

Polarity (607Eh)

Target torque (6071h)

Velocity (steps/sec)

图 8.5:转矩控制模式
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8.3 hMT操作模式

LMDxM支持hMTechnology的四种操作模式：

1) hMT 关闭

2) hMT固定电流

3) hMT可变电流

4) 转矩控制

所选模式将对设备在运动期间如何操作产生重要影响。

hMT操作模式还可通过编程更改，或立即提供当前未进行的运动。

8.3.1 hMT 关闭 (旁路) C O

当hMTechnology禁用，设备的动块将作为标准集成步进控制器/驱动器/
电机使用。

绝对或相对定位，或是回转速度命令，通过CAN总线接收，按命令处理，
绕行hMT逻辑块。

MPU

Bridge
Bridge
Current
Control

Motor

Encoder

Velocity
Generator

hMT Logic

CANCAN

图 8.6:运动块，hMT禁用

在旁路模式下，电流控制将固定为运行和保持电流百分比水平。

在Lexium MDrive型号为闭环型号的前提下，旁路模式提供失速检测和位
置维护等编码器功能。
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8.3.2 hMT 开启 (固定电流)  C O

hMT启动固定电流模式时，它将使用集成编码器，将转子/定子间关系保
持在装置控制范围之内。

绝对或相对定位，或是回转速度命令，通过CAN总线接收，并通过hMT逻
辑块处理。来自编码器的反馈与测速发电机的设定时钟脉冲进行比较。此
比较的输出结果即可用于将转子-定子间关系保持在控制范围之内，从而
消除不同步现象。

预设位置和实际位置间的差异，会存储在超前/滞后寄存器中，如启动位
置补偿功能，则可用于执行位置校正移动。

本设备将为桥接电流使用运行和保持电流设置。

MPU

Bridge
Bridge
Current
Control

Motor

Encoder

Velocity
Generator

hMT Logic

CANCAN

Compare 
logic

Position
Lead/Lag
Register

Rotor actual 
position

Stator commanded
position

图 8.7:区块图，hMT启用
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8.3.3 hMT 开启（可变电流） C O

以可变电流模式启用hMT时，hMT的功能将如子章节8.3.1中所述，差异之
处仅在于电流控制将处于可变模式。

在可变电流模式下，hMT将把桥接电流调节到移动负载所需电流量。设定
运行电流 (RC) 将用作最大阈值。

当hMT处于可变电流模式，设备将减少所耗电量，并降低运行温度，具体
取决于负载和工作周期。

8.3.4 hMT 开启 (转矩模式) C O

当hMT处于转矩模式，hMT将以保持转矩不变所需的速度，为负载提供稳
定转矩。

使用转矩百分比参数，设定所用转矩量。转矩模式的最大速度通过转矩速
度 (TS) 参数设定。当激活转矩控制模式时，Lexium MDrive将自动进入转
矩模式。

8.4 I/O 操作

Lexium MDrive CANopen NEMA 17 (42 mm) 提供以下I/O端口：

• 三个通用输入端口

• 一个12位模拟输入端口

• 一个高速信号输出端口

Lexium MDrive CANopen NEMA 23 (57mm) 和 Lexium MDrive CANopen 
NEMA 34 (85mm) 提供以下 I/O 端口：

• 四个通用输入端口

• 两个功率输出端口

• 一个12位模拟输入端口

• 一个高速信号输出端口

所有I/O端口都在软件中使用MCode进行功能配置。如需详细了解每个I/O
配置参数的信息，请参见CANopen Fieldbus手册。

http://motion.schneider-electric.com
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8.4.1 输入

通用输入为+5到+24VDC可容许光隔离输入，既可起通用作用，也可配置
为回零或限制输入。输入1还可配置为捕获输入。 

8.4.2 功率输出

        （NEMA17不具备此功能）

功率输出为24VDC、100mA光隔离、过流保护输出，既可起通用作用，
也可配置为制动输出。

8.4.3 信号输出

信号输出是开路发射极或开路集电极，可配置为7.7mA信号输出、起通用
作用，或执行高速跳闸功能。
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9  诊断与排除故障

9.1 出错指示和排除故障

防篡改密封

打开 Lexium MDrive 散热系统，可能会影响出厂编码器校准，并
影响hMTechnology性能。防篡改密封可确保生产过程中，出厂
硬件设置保持不变，并与编码器校准设置相匹配。如果密封被破
坏，LMD产品保修作废。

• 如果发生故障或运行不稳定的现象，请联系厂家，请求支
持。

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。

9.1.1  操作状态和出错指示

温度监控 驱动器中的传感器对功率回路的温度进行测量。

如果超过了最高许可温度，功率回路断电。出错指示可通过以下方式读
取： 

失速检测 (hMT禁用) 通过多功能接口监控编码器索引输出，可以检测失速状态。

仅当hMT禁用时，才存在失速状态，hMT能够防止出现不同步，并随后导
致失速的现象。 

锁定转子（启用hMT） 出现锁定转子指示，意味着转子-定子关系超出了参数设定期间定义的超
前/滞后限值和/或锁定转子超时 (LT) 数值。当发生此情况，功率回路将禁
用，发布锁定转子错误信息。

只有在hMT启用时，才会发生锁定转子状态。 

该状态可通过以下方式读取：

• 位于设备后部的状态LED
• hMT状态位

• 错误代码

9
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LED指示灯 Lexium MDrive有两个状态指示LED。 

• LED 1:电源状态

• LED 2:CANopen 状态 LED 按照 CiA DR-303-3 指示灯规范中的定
义，显示状态。

LED 1 电源指示 颜色 状态

关闭 未通电
绿色 +VDC供电在正常范围内
绿色闪烁 +VDC 关闭，驱动器由 AUX 电源供电
红色 +VDC供电超出正常范围
红色闪烁 +VDC关闭，AUX电源超出正常范围

LED 2 CANopen状态 颜色 状态
红色 - 单次闪烁 至少有一个CAN控制器的错误计数器已达到或超过报警水平

（太多错误）。
红色 - 两次闪烁 出现了一次防护事件（NMT-Slave或NMT-master）或一次心

跳事件（心跳接收器）。
红色 - 三次闪烁 在所配置的通讯周期超时期间内，未收到SYNC信息（请参见

对象字典条目0x1006）。
红色 - 点亮 CAN控制器总线关闭
绿色 - 单次闪烁 设备处于STOPPED（停机）状态
绿色 - 闪烁 设备处于PREOPERATIONAL（运行前）状态
绿色 - 点亮 设备处于OPERATIONAL（运行）状态
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10  配件和备件

10.1  配件

源调试软件 可从以下网站下载最新调试软件版本：

http://motion.schneider-electric.com

通讯转换器 说明 产品型号

USB到CANopen通讯转换器 MD-CC501-000

图10.1:MD-CC501-000 USB 到 CANopen 通讯转换器工具包。

通讯转换器工具包由转换器、一条6英尺长电缆和一个终端电阻插头构
成。驱动程序在附赠CD上，也可从网上下载。

USB DB-9M DB-9MDB-9F DB-9FDB-9F

6’ (1.8 m)

USB to CANopen
dongle

Extension cable Termination
resister/adapter

Lexium
MDrivePC

图10.2:MD-CC501-000 尺寸和连接。

10
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对接连接器 说明 产品型号

更换连接器工具 CK-15

更换连接器工具 CK15

更换连接器工具包括P1和P2的替换连接器。

P1:2针电源连接器

P2a:7针I/O顶部连接器（黄色）

P2b:7针I/O底部连接器（灰色）
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11  售后服务、维护与废弃物处理

系统部件损坏和失控

控制器电源电压的负极连接中断，可能会导致信号连接的电压过
高。

• 禁止用熔断器或开关中断电源设备与负载间的负极连接。

• 在通电前检验连接是否正确。

• 当供电时，禁止连接或更改布线。

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。

移除电路板插头时有人员受伤危险

• 移除电路板插头时，请注意连接器必须解锁。

       -VDC供电：通过移除固定螺钉解锁 
       –  多功能接口：通过锁销解锁

• 在移除时，应始终手握插头（而非电线）。

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。

防篡改密封

打开 Lexium MDrive 散热系统，可能会影响出厂编码器校准，并
影响hMTechnology性能。防篡改密封可确保生产过程中，出厂
硬件设置保持不变，并与编码器校准设置相匹配。如果密封被破
坏，LMD产品保修作废。

• 如果发生故障或运行不稳定的现象，请联系厂家，请求支
持。

若不遵守上述规定，可能会导致人员受伤或设备损坏。

仅限通过认证的客户服务中心有资格维修本产品。如果未授权人员对本产
品进行了修理，则保修条款失效，厂家将不承担任何责任。

11
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11.1 服务地址

如果您无法自行修复故障，请联系销售办事处。请提供以下详细信息：

• 铭牌（类型、设备编号、序列号、DOM等）

• 故障类型（如LED闪烁代码或错误代码）

• 发生故障之前和之后的情况

• 您对于故障原因的推断

当您将产品送交检测或维修时，请提供这些信息。请注意，送交检测或维
修的设备必须配以退货授权（RMA）。

请访问以下网址，获得技术或维修申请支持：

http://motion.schneider-electric.com

11.2 维护

请定期检查产品污染或损坏情况，具体取决于产品的使用方式。

11.3 更换设备

意外行为

驱动系统的行为由大量存储数据或设置控制。如果设置或数据不适
当，可能会触发意外运动或对于信号的意外反应，并禁用监控功
能。

• 切勿采用不明设置或数据，操作驱动系统。

• 检验所存储的数据和设置是否正确。

• 进行调试时，对于所有运行状态和有可能出现的故障状况，认
真执行测试。

• 更换产品后，以及更改设置或数据后，对功能进行检验。

• 如果有人员或障碍物位于危险区域中，禁止启动系统。

若不遵守上述规定，可能导致人员重伤甚至死亡。
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如果有人员或障碍物位于危险区域中，禁止启动系统。

 X 切断所有电源电压。检验是否无电压（安全须知）

 X 标记所有连接，卸载产品。

 X 请注意产品铭牌上的产品编号和序列号，以便之后识别。

 X 根据章6“安装”中的说明，安装新产品。

 X 根据章7“调试”中的说明，调试产品。

11.4 运输、存储、废弃物处理

移除 移除流程：

 X 关闭电源。

 X 断开电源连接。

 X 拔出所有插头。

 X 将产品从系统中移除。

运输 运输过程中，产品必须采取防撞击措施。尽可能使用原包装运输。

存储 只能在室温和湿度都符合规定的许可环境中存储本产品。为产品采取防尘
措施。

废弃物处理 本产品由各种可回收利用材料组成，它们必须分别处理。请根据当地适用
法规，处理本产品。
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12  术语表

12.1 单位和换算表

用（表中的）公式将指定单位（左栏）的数值换算成所需的单位（最上面
一行）。

示例：将5米(m)换算成码(yd) ,5 m / 0.9144 = 5.468 yd

12.1.1 长度

in ft yd m cm mm
in — / 12 / 36 * 0.0254 * 2.54 * 25.4
ft * 12 — /  3 * 0.30479 * 30.479 * 304.79
yd * 36 * 3 — * 0.9144 * 91.44 * 914.4
m / 0.0254 / 0.30479 / 0.9144 — * 100 * 1000
cm / 2.54 / 30.479 / 91.44 / 100 — * 10

mm / 25.4 / 304.79 / 914.4 / 1000 / 10 —

12.1.2 质量

lb oz slug kg g
lb — * 16 * 0.03108095 * 0.4535924 * 453.5924
oz / 16 — * 1.942559*10-3 * 0.02834952 * 28.34952
slug / 0.03108095 * 1.942559*10-3 — * 14.5939 * 14593.9
kg / 0.453592370 / 0.02834952 / 14.5939 — * 1000
g / 453.592370 / 28.34952 / 14593.9 / 1000 —

12.1.3 力

lb oz p dyne N
lb — * 16 * 453.55358 * 444822.2 * 4.448222
oz / 16 — * 28.349524 * 27801 * 0.27801
p / 453.55358 / 28.349524 — * 980.7 * 9.807*10-3

dyne / 444822.2 / 27801 / 980.7 — / 100*103

N / 4.448222 / 0.27801 / 9.807*10-3 * 100*103 —

12
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12.1.4 功率

HP W
HP — * 745.72218
W / 745.72218 —

12.1.5 旋转

min-1 (RPM) rad/s deg./s
min-1 (RPM) — * π / 30 * 6
rad/s * 30 / π — * 57.295
deg./s / 6 / 57.295 —

12.1.6 扭矩

lb·in lb·ft oz·in Nm kp·m kp·cm dyne·cm
lb·in — / 12 * 16 * 0.112985 * 0.011521 * 1.1521 * 1.129*106

lb·ft * 12 — * 192 * 1.355822 * 0.138255 * 13.8255 * 13.558*106

oz·in / 16 / 192 — * 7.0616*10-3 * 720.07*10-6 * 72.007*10-3 * 70615.5
Nm / 0.112985 / 1.355822 / 7.0616*10-3 — * 0.101972 * 10.1972 * 10*106

kp·m / 0.011521 / 0.138255 / 720.07*10-6 / 0.101972 — * 100 * 98.066*106

kp·cm / 1.1521 / 13.8255 / 72.007*10-3 / 10.1972 / 100 — * 0.9806*106

dyne·cm / 1.129*106 / 13.558*106 / 70615.5 / 10*106 / 98.066*106 / 0.9806*106 —

12.1.7 转动惯量

lb·in2 lb·ft2 kg·m2 kg·cm2 kp·cm·s2 oz·in2

lb·in2 — / 144 / 3417.16 / 0.341716 / 335.109 * 16
lb·ft2 * 144 — * 0.04214 * 421.4 * 0.429711 * 2304
kg·m2 * 3417.16 / 0.04214 — * 10*103 * 10.1972 * 54674
kg·cm2 * 0.341716 / 421.4 / 10*103 — / 980.665 * 5.46
kp·cm·s2 * 335.109 / 0.429711 / 10.1972 * 980.665 — * 5361.74
oz·in2 / 16 / 2304 / 54674 / 5.46 / 5361.74 —

12.1.8 温度

°F °C K
°F — (°F - 32) * 5/9 (°F - 32) * 5/9 + 273.15
°C °C * 9/5 + 32 — °C + 273,15
K (K - 273.15) * 9/5 + 32 K - 273.15 —
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12.1.9 导线横截面积

AWG 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13
mm2 42.4 33.6 28.7 21.2 18.8 13.3 10.5 8.4 8.6 5.3 4.2 3.3 2.6

AWG 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26
mm2 2.1 1.7 1.3 1.0 0.82 0.65 0.52 0.41 0.33 0.26 0.20 0.16 0.13

12.2 术语和缩略语

AC 交流电

加速 相对于固定参照系的速度时的变化率。以基本速度启动所命令的步进率，
并按照定义和控制的速率或变换率，以转动速度进行加速。

ASCII 美国国家信息交换标准代码字符编码标准。

反电动势 也称为“再生电流”，由于定子绕组上的磁场旋转而产生的反向偏压。有
时也称为"反向电动势".

CAN (控制器局域网),符合ISO 11898的标准化、开放式现场总线，允许不同厂
家的驱动器以及其他设备进行通信。

CANopen CANopen 是一种基于CAN的高层协议。它是具有高灵活配置性能的标准
化嵌入式网络。CANopen 设计用于运动机器控制网络，如：装卸系统。
其应用于医疗设备、越野车、海上电子设备、公共运输、建筑自动化等众
多领域。

闭环系统 在运动控制中，该术语是指在一个系统中使用速度或位置（或二者）传感
器生成信号，以便和所需参数进行比较。如果负载不可预知，可采用闭环
反馈（从外部编码器到控制器）进行失速检测、位置保持或位置验证。

菊花链 该术语用于描述若干设备的顺序链接，使得单个信号流流过一个设备之后
流向另一设备

DC 直流电

死区 无系统响应的一组输入信号。

默认值 出厂设置。

起动转矩 由于磁性转子和定子极具有与最小磁阻位置对中的趋势而产生的周期性转
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矩脉动。在所有相位断电的情况下进行测量。

旋转方向 电机轴以顺时针或逆时针方向旋转。顺时针旋转：当您面对突出的电机轴
末端时，电机轴以顺时针方向旋转。

DOM 设备铭牌上的生产日期采用“日-月-年”格式，如：31.12.06(2006年12月
31日)。

工作周期 接通时间和全部周期时间的比率，适用于重复周期。

EMC 电磁兼容性

编码器 用于检测旋转组件的角度位置的传感器。电机编码器显示了转子的角度
位置。

错误类别 将错误分成若干组。不同的错误类别规定了对故障的具体响应，如：按照
严重性进行分类。

致命错误 发生致命错误时，驱动器将无法继续控制电机，需要立即断开驱动器。

故障 由于检测值（计算值、测量值或信号值）或状态和指定的或理论上正确的
数值或状态之间有偏差而引起的驱动器运行状态。

故障重置 消除故障原因，清除故障，使故障不再处于活动状态，再将驱动器恢复到
工作状态（从“故障”状态向“允许运行”状态过渡）。

强制 强制切换输入/输出状态

全双工 同时进行双向数据传输。例如，电话机就是全双工设备，因为双方可同时
讲话。

接地回路 接地回路是 DC 回路（接地）的任何一部分，其在任意两点之间具有一个
以上的可能路径。

半双工 一次只能在一个方向上进行数据传输。例如，对讲机就是半双工设备，因
为每次只有一方能讲话。

半步 电机轴每一数字脉冲所移动的距离为0.9度（转轴每旋转一圈为400步）
，而非1.8度。

混合运动技术™ (HMT) 代表无刷电机控制新典范的电机控制技术。通过弥补步进电机和伺服电机
性能之间的差距，HMT 为系统集成商提供了又一种运动系统设计选择。

混合式电机 混合式步进电机具有 PM 和 VR 电机的最佳功能。混合式步进电机最适于
工业应用，因为其具有较高的静转矩和运行转矩、1.8°的标准低步进角度
以及微步进能力。混合步进电机能够精确定位负载而无需使用闭环反馈设
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备（如编码器）。

保持转矩 能够从外部施加到已停止的带电电机而不会使转子连续旋转的最大转矩或
力。也称作“静转矩”。

I/O 输入/输出

Inc 增量

索引脉冲 编码器信号，用于参照电机中的转子位置。每旋转一圈，编码器返回一个
索引脉冲。

惯量 一个物体对速度变化的阻力。物体的惯量越大，加速或减速所需的转矩就
越大。惯量是物体质量和形状的函数。要实现最高效的运行，应选择系统
耦合比，以使得负载的反射惯量等于或不大于步进电机的转子惯量的10
倍。

惯量（反射） 步进电机在经过变速器、减速器或齿轮系时所经历的惯量。

滞后 转子相对于定子的滞后量（电机整步的数量）。滞后由电机轴上的负载引
起，如：在瞬时负载或快速加速期间。

超前 转子相对于定子的超前量（电机整步的数量）。超前因拆卸下的负载而引
起，如：在快速减速期间。

限位开关 若超出允许行程范围之外，则发出超程信号的开关。

负载 施加到电机上的任何外部运动阻力（静态或动态）。

锁定转子 在达到滞后/超前限值时，计时器将启动倒计时（由用户确定）。锁定转
子的作用方式：触发一个标志，并（根据所选模式）关闭输出桥。

失同步 在传统的步进电机系统中，当转子和定子的超前/滞后关系达到两个电机
整步时，就破坏了磁场对中，电机将在惯性状态下停转。混合运动技术消
除了这种现象。

微步进 一种控制电子技术，用于均衡步进电机绕组中的电流，从而在磁极之间提
供额外的中间位置。在宽范围和高位置分辨率下产生平滑旋转。通常，步
进分辨率的范围在400-51200步/转。

电机相电流 步进电机的可用转矩由电机相电流决定。电机相电流越大，转矩也越大。

Multidrop 一项通信配置，其中多个设备共享同一传输线路——但通常每次只允许一
个设备进行传输。该配置通常使用某种轮询机制处理每个具有唯一地址代
码的连接设备。



Lexium MDrive CANopen12  术语表

86 LMDxA42x

NEMA 美国电气制造商协会的首字母缩写，该协会为电机和其他工业电气设备设
定各种标准。

节点保护 监控某一接口处的从属装置的连接，并获取循环数据流量。

开环系统 在开环运动控制系统中，不使用外部传感器提供位置或速度反馈信号（如
编码器位置反馈）。

光隔离 在无需常见的地电位时，将信号从一个设备发送到另一个设备的方法。信
号通过光源（通常是发光二极管）和光传感器（通常是光敏晶体管）进行
光传输。这些光学元件提供了电气隔离。

参数 用户可设置的设备数据和数值。

持久 表示该参数值是否在设备关闭后仍保留在内存中。

PLC 可编程逻辑控制器

位置超前/滞后 HMT 电路持续跟踪位置超前或滞后错误，并可将其用于位置修正。

位置补偿 当位置补偿被激活时，可修正由于瞬时负载而产生的位置错误。可将失步
与入步进行交叉，或者将失步插入到运动末尾处的轮廓中。

功率级 功率级控制着电机。功率级根据控制器的定位信号，生成用于控制电机的
电流。

牵入转矩 步进电机在以该速度瞬时启动时可能产生的最大转矩。

牵出转矩 在使用加速轮廓将其“加速”到目标速度后，步进电机所能达到的最大
转矩。

快速停止 通过命令或者在发生故障时激活电机的快减速。

分辨率 可实现的最小定位增量。

谐振 步进电机系统可能开始振动的频率。主谐振频率大约为一圈/每秒。该振
动将引起有效转矩的损失，并可能导致失同步。设计者应考虑利用半步或
微步技术降低或改变谐振频率，或者在主谐振频率之外工作。

转子 电机中的移动部分，包括机轴和磁体。这类磁体类似于刷式 DC 电机的励
磁绕组



87

Lexium MDrive CANopen 12  术语表

LMDxA42x

转子惯量 转子和机轴的旋转惯量。

RS485 符合 EIA-485 的编程和配置实用工具，可实现与多个设备的串行数据传
输。

漏电流 是指流入到芯片输出端的电流。当输出为“低”电平时，将接通正极和芯
片输出端之间的连接设备的电源。

旋转 运动轮廓的位置，电机在此位置以常速运行。

拉电流 指流出芯片输出端的电流。当输出为“高”电平时，将接通芯片输出端和
负极之间的连接设备的电源。

SSM “轴卡最小化”，一种校准技术，用于减轻步进电机加电时特有的“金属
声”。

失速检测 失速检测监控是否总是在电机轴的相同角度位置正确触发索引脉冲。

定子 电机的静止部分具体地说，它是其中带有电线绕组的铁芯，铁芯被压入到
框架外壳中。绕组形状决定了电机的电压常数。

转矩斜坡 具有最大可能减速的电机减速，其仅受最大允许电流的限制。允许的制动
电流越大，减速越剧烈。由于能源恢复取决于耦合负载，因此电压可能升
高到极高值。此时必须降低最大允许电流。

可变电流控制 激活时，可变电流控制将控制电机电流，从而使负载上的转矩和速度始终
符合轮廓的要求。这将减少电机发热，并提高系统效率。

警告  如果未用在与安全指示上下文中，则警告将提醒注意监控功能检测到的
潜在问题。警告并非故障，不会引起运行状态的转换。警告属于0类错误.

看门狗 对产品中的循环基本功能进行监控的单元。发生故障时将关闭功率级和
输出。

零点交叉 步进电机中的一个点，其中的一个相位为100%电流，而另一个相位为0%
电流。
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保修
请访问网站： www.motion.schneider-electric.com ，了解最新保修条款和产品信息。
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