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简  介
1.1  说明

1.1.1  文档说明

●   本手册是 GMSD 网络型智能步进单轴闭环驱动器的说明书。
●   它提供有关 GMSD 网络型智能步进单轴闭环驱动器的安装、配置以及基本操作的信息。
●   本文档旨在为有合格资质进行 J2\QD1-18/400 同服驱动器运输、安装、使用和维护的人员编写。

1.1.2  安全性

1、只有合格人员才能进行安装。不要求您是一位安装和操作驱动系统的运动控制专家。但是，您必须对电子、计算机、机械和安全
防护有一个基本的了解。

GMSD 内有危险电压 , 务必确认驱动器正确接地。

在安装 GMSD 之前 , 仔细阅读本产品相关文档中的安全说明。不遵守安全操作指南可能导致人身伤害或设备损坏。

2、安全标识指示，如果不遵循建议的预防措施和安全操作方法，可能会造成人身伤害或设备损坏。
3、安全要点
●  在装配和调试之前，请详细阅读产品说明书。不正确地使用本产品可能会导致人身伤害或设备损坏。务必严格遵守安装说明和要求。
●  各系统组件必须接地。通过低阻抗的接地来保证电气安全 ( 根据 EN/IEC 618005-1 标准，保护等级 1)。电机应通过独立的接地导体

连接至保护地，其接地导体的规格不可低于电机动力电缆的规格。本产品内有对静电敏感的元件，不正确的放置会损坏这些元件，请避免
本产品接触到高绝缘材料 ( 如人造纤维、 塑料薄膜等等 )，应将其置于导电表面。操作人员通过触碰接地的无漆金属表面释放一切可能产
生的静电。

●  操作期间，请勿打开外壳及电气柜柜门。否则，潜在的危险可能导致人身伤害或设备损坏。
●  操作期间，本产品内含充电元件和高温器件。散热片温度可以达到 90° C。即使电机没有旋转，控制电缆和电源电缆仍会带有高压。
●  为避免电弧对人员的危害及电气开关触点的损坏，请勿带电插拔。
●  设备断电后，在触碰或拆卸带电部件（如电容、开关触点、螺钉端子等等）前，请等待至少 5 分钟。为安全起见，在触碰设备前，

请用电表测量电气开关触点是否带电。待电压降到低于 30 VAC 后再操作。
●  请根据当地法规，配备主电源断路设备。
●  在进行测试和设置前，设备制造商必须为其设备进行危险分析，并采取适当措施，以确保不可预见的操作不会造成人员伤害或财产

损失。
●  根据 IEC60529 中的 IP20 标准，以及 UL50 中的 1 类标准，因此终端用户必须选用可使驱动器安全运行的电控箱。电控箱必须至少

达到 IEC60529 中的 IP54 标准，以及 UL50 中的 2 类标准，并且由金属或阻燃等级为 5VA 的材料制成，同时底部没有任何开口。
●  由于本产品接地漏电流大于 3.5 mA ，为符合 IEC61800-5-1 和 UL 508C 标准，可采用两条 PE 电缆接地（一条 PE 电缆连接主电源

电缆的地线，另一条通过散热片连接至已接地的设备基座），也可使用横截面积大于 10 mm² 的铜线进行接地。采用驱动器安装螺钉和保
护地螺钉，以满足此要求。

●  除了用于保护接地，其它场合不可使用黄绿色电缆。
●  电源线规格至少为 600V, 75° C。
●  当机电系统带有非水平运动的负载时，须加装额外的机械安全装置，比如电机抱闸。当 STO 功能激活时，驱动器无法保持负载位置。

负载在没有安全措施下可能会造成严重的人身伤害或设备损坏。

1.1.3  开箱检查
●  包装内只有 GMSD 伺服驱动器。
●  打开包装，拆开包装材料。
●  检查并确认 GMSD 伺服驱动器外观是否有损伤。如果发现有损伤，应立即告知送货人员。

1
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1.2  准备

1.2.1  准备工具

gLink-II 驱动器连接至主机时 , 需要以下连接件：
●  RJ45 标准网线

1.2.2  硬件要求
●  中央处理器 CPU 2GHz 或以上
●  内存 RAM 2GB
●  硬盘 1GB
●  配备普通网线接口
●  支持 Windows 7 和 Windows 10 操作系统：推荐屏幕分辨率 1280*800
●  最低分辨率不可低于 1024*768

1.2.3  程序安装

按以下步骤安装和设置伺服驱动器系统 :
1、安装 GMSD 驱动器至电气柜内，将驱动器安装在接地的导电金属板上。
2、完成对应的电气连接 :
主电源输入 :
控制电源输入 :
电机动力线 :
电机编码器接线 :
控制器 I/0、机械 I/0:
3、检查确认接线，然后设备通电 :
4、使用工业网线连接驱动器至具有千兆网口的 PC 电脑上，或者 RS232 通讯线，电脑安装 GMSD 闭环步进驱动器专用调试软件

Stepper Studio;
5、使用 Stepper Studio 配置和调试驱动器。
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1.3  产品规格

1.3.1  GMSD 伺服驱动器选型定义：

GMSD  -  556C  -    ECX01
556 50V/5.6A

C 闭环控制

EC Ether CAT 通讯

X01 驱动器 X01 版本

表 1.3.1.1 驱动器规格

控制规格

电机
圆筒式直线电机、闭环步进电机

自动配置 自动配置电机的细分数和步距角

运行模式 可选择的模式 轮廓位置、开环 / 闭环控制

电流（转矩）控制

输入 / 输出指令 电流指令 /2 相 PWM 指令，0-2KHz

性能 刷新周期 50us(20kHz)，输出正弦波形

阶跃响应时间 实际电流到达电流指令值的时间为两个周期，125us

控制方法 SPWM、PI 及前馈

参考指令 模拟电压 ±10VDC

速度控制

输入 / 输出指令 位置 / 电流指令

性能 刷新周期 50us

速度控制方法 PID 及补偿

参考指令 通讯指令

状态显示 形式 LED(EEROR、WARN、EN、24V)

GUI
用户界面 基于 Windows 的 Stepper Studio 调试软件

功能 参数烧录、控制参数调试，状态获取、模式切换、运动调试等

表 1.3.1.2I/O 规格

电源

电源电压 24-50V

输出电压 24-50V

输入电压 3.0-7.0A

IO

第一路模拟量输入 模拟量 ±10VDC 差分，分辨率 16bit

第二路模拟量输入 模拟量 ±10VDC 差分，分辨率 16bit

脉冲 & 方向 最大输入频率 4MHz/8MHz*

等效编码器输出 AB 正交信号 / 零位差分信号，最大输出频率 8MHz

通讯

RS232 使用 RS232 通讯线与调试软件通讯

Ether CAT 使用 Ether CAT 总线与控制器通讯

电机反馈信号

驱动器 主电源：5VDC

旋转变压器 Sine/Cosine 单端信号，峰峰值 5V

保护功能 / 环境要求

保护功能 报警内容：欠压和过压，过流，驱动器温度过高，反馈缺失，电路故障等

环境 环境温度：运行 -40-60℃，储存 -40-70℃；湿度 :10-90%

保护 / 污染等级 防护等级：IP20，污染等级：2
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1.4  驱动器的尺寸与安装

1.4.1  EMI 电磁干扰抑制

1.4.1.1  CE 滤波技术
如「标准认证」一节中所述， GSVD 驱动器符合 CE 标准。 应使用合适的屏蔽、接地和滤波技术以符合此项标准。
常见的电磁干扰有两种类型。第一种是传导干扰，通过接地回路传播。系统接地设计和实施得越好，线路上的噪声就越低。在本质上，

传导干扰是相线与中性线（或地线）之间的共模干扰。第二种是高频辐射干扰，通常在电缆之间以容性耦合方式传播，它本质上属于差模干扰。
为了正确地安装 EMI 滤波器，安装背板应是未油漆过的金属表面。这样可以保证滤波器外壳与安装背板有更多的接触面积并且降低

滤波器外壳与背板之间的阻抗。接下来，应用接地线将背板连接到外壳框架或大地。

1.4.1.2 接地
系统接地对驱动系统的性能是至关重要的。交流电源输入的地线必须连接到 PE 端子，PE 端子位于 GMSD 的前面板。这对安全和减

少 EMI 电磁干扰都是必要的。系统使用单点接地以避免接地形成回路。强烈建议将 GMSD 安装到一个金属背板上，并用接地线将背板连
接到大地。为使驱动器背板与安装背板之间充分地导电接触，建议使用导电性好的材料，例如铝或镀锌钢板。对于带油漆或涂层的金属面
板，请去除与驱动器背板接触部分的涂层。这样做的目的是使滤波器、动器、电源和大地之间的阻抗尽可能小，以降低高频信号可能产生
的 EMI 电磁干扰。使用网状屏蔽线或铜质母线进行接地连接。连接接地线时，请尽量采用最短距离。请确认电气柜内各部件之间连接完好。
使用带屏蔽层的导线将背板和电气柜门连接到电气柜主体。不可用柜门铰链或插销来固定接地导线。确保电气柜与大地之间连接良好。接
地导线规格应该与总电源输入导线规格一样或者小一号尺寸。
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1.4.1.3  电缆屏蔽及固定
为了尽可能地减少噪声辐射，并增加驱动系统的抗扰度水平，电机动力线缆和反馈线缆必须具有屏蔽层，屏蔽层两端均应接地。
将屏蔽层可靠地连接到接地金属表面，对于尽可能地减少噪声辐射和增加驱动系统的抗扰度水平是必不可少的。它的作用是减小导线

屏蔽和安装背板之间的阻抗。建议将所有屏蔽线都连接到安装背板上。
电机动力电缆和反馈电缆被剥开的屏蔽层应尽可能短，减少电缆的暴露。使用非绝缘的金属卡籀或电缆连接卡箍将屏蔽层连接到背板。

建议使用星形屏蔽连接，例如使用屏蔽母线。对于进入电气柜的导线，请围绕导线一周 ( 即 360”) 进行屏蔽连接，伺服驱动器和滤波器、
外部制动电阻之间的连接导线都应该屏蔽。

1.4.1.4  输入电源滤波
GJZM\QD1-18/400 内的电子系统组件要求对输入电源进行 EMI 滤波 ，以满足工业环境中的 CE/EMC 要求。电源滤波既可以防止驱

动器产生的传导干扰进入电源，又可以防止电源上的干扰进入驱动器。
要注意针对不同的系统，选用合适的滤波器。波器类型取决于系统额定电压和额定电流大小。一个输入线滤波器就可用于多轴控制的

应用。输入电源滤波器的使用必须遵循以下原则 :
●  主电源滤波器的输入和输出导线应保持隔离。
●  滤波器必须和驱动器固定在同一背板上。
  ●滤波器必须尽量靠近驱动器，以避免噪声通过容性耦合方式进入其他信号传输线和电缆
●  当将滤波器安装到背板上时，请去除背板上的任何油或涂层。如果可能的话，请使用无油漆的金属背板。
●  滤波器提供有接地端子。所有接地端都需要连接到大地。
  ●滤波器会产生很高的漏电流。在接通电源之前，滤波器必须接地 !
断电后 10 秒内，请不要触碰滤波器。1.4.1.5  电机线缆滤波
对于符合 CE 认证的 GSVD 系统，电机线有必要使用铁氧体磁芯滤波。这种额外的滤波器可增强系统的可靠性。恶劣的非金属外壳表面，

过长的、屏蔽层未接地（或没有屏蔽层）因而带有线 - 线（差模）噪声的电机线等等因素的存在，使得对电机导线进行滤波非常有必要。
电机导线上的噪声有可能是共模的，也有可能是差模的。共模型传导干扰发生在每根电机导线和地（线对地）之间。差模型辐射干扰

存在于两根电机导线之间（线对线）。电机线滤波可降低进入周围线路和邻近的设备 I/O 口的噪声电流。

1.4.1.5  电机线缆滤波
对于符合 CE 认证的 GMSD 系统，电机线有必要使用铁氧体磁芯滤波。这种额外的滤波器可增强系统的可靠性。恶劣的非金属外壳表

面，过长的、屏蔽层未接地 ( 或没有屏蔽层 ) 因而带有线 - 线 ( 差模 ) 噪声的电机线等等因素的存在，使得对电机导线进行滤波非常有必要。
电机导线上的噪声有可能是共模的，也有可能是差模的。共模型传导干扰发生在每根电机导线和地 ( 线对地 ) 之间。差模型辐射干扰

存在于两根电机导线之间 ( 线对线 )。电机线滤波可降低进入周围线路和邻近的设备 I/O 口的噪声电流。

1.4.1.6 I/O 信号线缆滤波
可能需要进行 I/0 滤波 ( 取决于系统安装、实际应用和外围设备情况 )。为避免不需要的信号进入或干扰驱动器系统或其它辅助设备，

可在 O 线上放置铁体磁芯。
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系统布线
及接口定义
2.1  驱动系统布线

2.1.1 GMSD 驱动器布线图

图 2.1.1.1 GMSD 驱动器接口定义

直流供电，控制电供直流 24V，主电源供电直流 24V

2

X1: 电源接口

X2: 电机动力线

X3: 编码器接口

LED 显示灯

X4:I/O 及驱动器供电

X33:STO 接口

X19: 串口通讯接口

X13: 编码器接口

X17/18: 网络接口
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2.2   接口定义

2.2.1  X1 电机电源线接口

序号 名称 功能

1 PWR+ 电机主电源 24V 正极

2 PGND 电机主电源 24V 负极

2.2.2  X2 电机动力线接口

序号 名称 功能

1 1+ 电机 1+ 相

2 1- 电机 1- 相

3 2+ 电机 2+ 相

5 2- 电机 2- 相

5 PE 电机的屏蔽线

2.2.3  X3 编码器接口（BSUB-9）

序号 名称 功能

1 无定义 无定义

6 无定义 无定义

2 无定义 无定义

7 无定义 无定义

3 +5VDC 5V 电源正极

8 AGND 5V 电源负极

4 Sensor Sine 编码器正弦信号

9 Sensor Cosine 编码器余弦信号

5 Temp In 电机温度传感器信号

2.2.4 X4 I/O 及控制电源接口

序号 名称 功能

11 Anln- 可配置模拟输入差分

10 Anln+ 可配置模拟输入差分

9 Anln 可配置的单端模拟输入

8 In 可配置输入

7 In 可配置输入

6 In 可配置输入

5 In 可配置输入

4 Out 可配置输出

3 Out 可配置输出

2 +24VDC 控制电 24V 正极

1 GND 控制电 34V 负极
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2.2.5 X33 安全继电器

序号 名称 功能

4/8 Ksr+ 安全继电器 1/2 正极输入

3/7 Ksr- 安全继电器 1/2 负极输入

2/6 Ksrf+ 安全继电器 1/2 正反馈

1/5 Ksrf- 安全继电器 1/2 负反馈

2.2.6 X17-18 Ether CAT 网络接口

序号 名称 功能

X17 RT ETH In 规格取决于 RT 总线。
请参阅相关文件。X18 RT ETH Out

2.2.7 LEDS 状态显示

名称 功能 功能

Error 驱动器报警指示灯 安全继电器 1/2 正极输入

24V 电源正常指示灯 安全继电器 1/2 负极输入

Warn 驱动器警告指示灯 安全继电器 1/2 正反馈

En 驱动器上使能指示灯 安全继电器 1/2 负反馈

2.2.8 串口接口

序号 功能

1 无定义

2 无定义

3 RS232 RX

4 GND

5 GND

6 RS232 TX

7 无定义

8 无定义
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驱动器调试
3.1 软件安装

3.1.1 软件安装

下载 Stepper Studio 软件，点击桌面上的安装程序。

选择相应的的文件目录，一直点击“下一步”等待安装完成。。

打开桌面上的刚安装好的 Stepper Studio 软件，即安装成功。

3
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3.2 软件使用

3.2.1  驱动器的连接

1. 找到驱动器调试线，插入驱动器的调试接口和电脑 PC 端，并给驱动器上电。

2. 打开软件，先点击“驱动调试连接”按钮，在连接界面点击“刷新”，之后再点击最上方的“连接”按钮。如果下方“实时数据”
刷新界面有数据一直在刷新说明驱动器连接成功。

3.2.2 驱动器参数设置

点击“参数设置”按钮，进行相应数据修改，修改完成后一定要点击上方“保存”按钮进行参数保存。

如果已经调好电机，可以点击“参数保存”按钮把参数直接保存到本地，下次调试点击的时候直接导入即可。
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3.2.3 驱动器模式切换

在用 Stepper Studio 运动调试的时候，要把驱动器模式调成 RS232；在调试完成后，一定要切换成 Ether CAT 控制源才能进行控制
器控制。

3.2.4 运动控制

点击“示波器”可以进入运动控制界面，可以进行简单的运动和曲线绘制。

3.2.5 驱动报警和状态显示

点击下方三个报警指示灯进入报警信号显示界面。

这里可以看到具体的报警信息和驱动器当前状态。
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