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编号 名称 输入/输出 作用

1 IN_EMERGENCY_STOP 输入
当该引脚为悬空或者+24V 时，无任何作用；当该引脚为 0V
时电机急停。

2 IN_CLEAN_ERROR 输入
当该引脚为悬空或者+24V 时，无任何作用；当该引脚为 0V
时清除所有可以恢复错误，清除 OUT_ERROR 引脚输出。

3 IN_HOME 输入

当该引脚为悬空或者+24V 时，操作无效；

当该引脚为 0V 时电缸执行回原点操作（无位置传感器，内

部记录原点）。

4 IN_SERVO_ON 输入
当该引脚为悬空或者+24V 时，伺服电机处于不使能状态；

当该引脚为 0V 时伺服电机处于使能状态

5 IN_POSITION_No4 输入

当该引脚为悬空或者+24V 时，电缸选择内部记录点 0；当该

引脚为 0V时电缸选择内部记录点 4， 通过
IN_POSITION_No4 + IN_POSITION_No2 +
IN_POSITION_No1 + 1 选择位置，请确保该位置有效，可通过

485配置建议通过我司提供上位机软件进行操作。

6 IN_START 输入
当该引脚为悬空或者+24V 时，操作无效。当该引脚为 0V 时

电缸接收外部运动状态。

7 IN_POSITION_No1 输入
选择内部记录点 1，详情见 IN_POSITION_No4。

8 IN_POSITION_No2 输入
选择内部记录点 2，详情见 IN_POSITION_No4。

9 IN_BREAK_DIS 输入
释放内部抱闸，在当前单轴上无效（无内部抱闸）。

10 NC 无作用请不要连接

11 NC 无作用请不要连接

12 NC 无作用请不要连接

Z-Mod 直线电缸模组

电缸的面板接线如下图所示，其中各引脚说明见下表。

第一部分 电气接线部分介绍
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13
OUT_HOME_COMPLETE

输出

指 示 回 零 位 操 作 状 态

IN_HOME 有效（0V）时输出，IN_HOME 无效

（悬空或+24V）时清除完成信号

+24V：电缸还未运动至原点； 0V：回零位成功。

14 OUT_ERROR 输出

24V：电缸出现异常，具体 ERROR 可通过 485 总线读取，部

分错误可以通过引脚 2 清除。

0V：电缸正常。

15 OUT_SERVO_ON 输出
+24V：伺服电机处于使能状态；

0V：伺服电机处于不使能状态

16 OUT_COMPLETE 输出

+24V：电缸已经运动至设定位置（在走 5,7,8脚是同时获得目

标位置）

0V：电缸未运动至设定位置

17 IN_DIR_A 输入

差分 A 相输入 输入电平为 26LS31 电平;
在脉冲方向模式下为方向输入。

在脉冲脉冲模式下为其中一路脉冲输入

可通过 485配置建议通过我司提供上位机软件进行操作。

18 IN_DIR_B 输入 17 脚的差分 B 相输入。

19 IN_PULSE_A 输入

差分 A 相输入 输入电平为 26LS31 电平;
在脉冲方向模式下为脉冲输入。

在脉冲脉冲模式下为其中一路脉冲输入

可通过 485配置建议通过我司提供上位机软件进行操作。

20 IN_PULSE_B 输入 17 脚的差分 B 相输入。

21、23、25 24V 输入 24V电源输入，24V+-10%
22、24、26 0V 输入 24V电源输入，0V

13~16脚为推挽输出引脚

可以输出0V 24V 输出能力为20mA。可以直接推动PLC的输入，不能推动继电器。

17~20脚为差分输入，输入电平参照26LS31输出。电源输入为24V电源输入，可以依据客户实际使用情况

选择功率，在较大负载情况下建议预留至少50%电源功率以满足高性能需求。

EIA-485接口为标准EIA-485电气接口通过该接口可以完全充分的控制电缸。可以实现只给电缸供电，然后

完全通过EIA-485接口通讯来控制电缸。以及配置。

内部集成了电池（可以更换），建议2~3年更换一次，更换时零点会丢失，需要通过485重新校准零点。

引脚结构：

1~9脚为NPN型输入，与电源0V无
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1.软件界面说明

Z-Mod 上位机软件界面如图所示，主要包括

①连接部分；②模式选择部分；③状态指示部分；④电缸操作部分。

连接部分：选择相应的串口和从机号。

模式选择部分：选择电缸工作模式。

状态指示部分：显示电缸的状态。

电缸操作部分：对电缸进行参数读写、示教、运行。

2.连接部分说明

打开 Z_mod.exe 文件后，出现如下界面，用户选择对应的串口号，打开串口后，点击从机搜索，

在从机列表中可显示当前连接的从机号，根据用户需求可连接多台电缸，双击对应的从机号将会出

现当前从机的操作界面。同时用户单击界面加锁按钮就可以把整个操作界面锁定，需要解锁才可进

行操作。

第二部分 上位机配置软件介绍
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3.模式选择部分说明

1.操作模式设置，用户可选择位置模式、脉冲模式、直接位置模式、PID 调试模式。其中选择位

置模式时，通过选择位置参数块里的一组位置参数运行；选择脉冲模式时，通过外部输入脉冲运行，

切换脉冲模式时当前位置必须在位置上下限内；选择直接位置模式时，不经过速度规划，直接运行

目标位置（不推荐使用），选择 PID 调试模式时，PID 调试时使用该模式。2.脉冲方式设置，可选择

脉冲+信号、脉冲 AB 方式。

4. 状态指示部分说明

状态指示部分主要包括电缸的当前伺服状态指示、急停、区域信号、定位完成信号、错误信号

指示、IO信号指示，操作日志显示。其中错误状态有电缸校零错误、电缸未校零错误、编码器校零

错误、编码器未校零错误、运行参数错误、持续过流错误、系统错误、伺服初始化错误、SN 错误、

编码器错误、里程溢出错误、掉线。IO 信号有急停、原点启动、位置编号增量 1、位置编号增量 2、
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位置编号增量 4、原点定位完成、伺服状态、方向 A、方向 B、脉冲 A、脉冲 B、清除错误、点位启动、

伺服 ON、错误状态。操作日志用于显示用户的操作过程和机器的错误状态，并保存在软件所在目录

的 ROBOT_LOG 文件夹下。当对应的状态发生时，界面上的绿灯会亮成红灯，用户可将鼠标移动到对

应的指示灯上查看信息。

5. 电缸操作部分说明

5.1 功能按钮操作

单击伺服开启和伺服关闭按钮实现电缸伺服开启与关闭；在新写入SN值后先要进行编码器校零，

再进行电缸校零；在修改点位值和参数值后可进行写入控制器保存；在发生错误时进行清除错误操

作；单击急停开启和急停关闭按钮实现电缸急停开启与关闭；点击回原点按钮实现电缸回原点操作

（回原点参数可在模式参数设置中设置）。

5.2 电缸点动操作

如图为电缸点动操作部分，其中用户可选择或输入相应的速度、加速度、步距，通过点击下方

两个移动方向按钮来移动电缸。也可以通过勾选拖动示教复选框后，用鼠标拖动电缸上的滑块进行

移动。
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5.3 位置模式数据读写

这个部分可以清晰地看到 8 个位置点的数据，包括位置、速度、加速度、减速度、定位宽度、

区域值、力度。在这个部分，我们可以双击表格中的一些单元格来直接编辑改变位置点的属性，也

可以单击每行的示教按钮来示教电缸当前的位置。当勾选力矩使能栏时，电缸工作在力矩模式，此

时的力度值范围在 0%-100%之间，当不勾选时，电缸工作在非力矩模式，此时的力度值默认为 0。关

于示教，用户可以手动拖动模组（手动拖动前先关闭伺服），或鼠标拖动模组 3D 图形（鼠标拖动前

先勾选拖动示教复选框），或单步点动移动模组至工作点位后通过示教按钮将模组的当前位置记录

到该行表格中。

在这个部分单击每一行的读按钮可读取该行对应的寄存器数据，并显示在该行中；单击每一行

的写按钮，可以将该行的数据写入对应行的寄存器中(在写入数据后需进行写入控制器保存，否则断

电后数据会丢失)；单击一键全读按钮，可以将每一行对应的寄存器数据都读上来；单击一键全写按

钮，可以将每一行数据写入对应的寄存器中；单击每一行的运行按钮，可以使电缸以该行的参数运

行到该行设定的位置。

在这个部分可以单击每一行的行表头选中该行，然后右键可以选择复制、粘贴、上移、下移、

清空该行的数据，或者清空全部表格的数据。
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5.4 模式参数设置

在这一部分可以进行脉冲模式参数设置、直接位置模式参数设置及其它参数设置。

脉冲模式参数包括脉冲转换比、定位宽度、推压力度、区域+、区域-、力矩使能参数。用户在

模式选择部分选择脉冲模式后，须对这些参数进行设置。脉冲转换比：单位：0.01mm/脉冲，一个脉

冲对应的距离；定位宽度：单位：mm，电缸运行到给定位置±定位宽度范围内将报定位完成；推压

力度：单位：百分数，范围[0, 100]，表示电缸运行的力度限制，力矩控制使能时有效；区域-：区

域范围信号，电缸运动到[区域-, 区域+]会输出区域信号；区域+：区域范围信号，电缸运动到[区

域-, 区域+]会输出区域信号。

直接位置模式参数包括定位宽度、推压力度、区域+、区域-、力矩使能参数。各参数功能同上。

其它参数设置包括软限位设置和原点参数设置。其中软限位下限表示电缸在行程范围内的最小

允许位置值，单位 mm；软限位上限表示电缸在行程范围内的最大允许位置值，单位 mm，软限位参数

设置后，须将伺服关闭再打开后生效。校零电流值读取与写入。原点参数包括原点位置值，和回原

点的速度、加速度、加速度、定位宽度、力度值。

5.5 PID 参数设置

在这个部分，PID 参数包含了 6 项，分别为位置 PID、速度 PID、电流_iq、电流_id，其中每一项都包
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含了比列参数 Kp、积分参数 Ki、微分参数 Kd、积分分离误差阈值、积分限制百分比、微分限制百分

比这 6 个参数。用户可以双击表格中的任意单元格来编辑不同的 pid 参数，编辑完后单击每一行的

写 PID 按钮，可以将所编辑的参数写入寄存器中，同时单击每一行的读 PID 按钮，可以将寄存器中

对应的 pid 参数读取上来。同时，单击保存参数文件按钮可以将 pid 参数保存到文件中；单击打开参

数文件按钮，可以导入文件中的 pid 参数。

6. 其它部分说明

单击设置菜单栏，通过菜单选项关于可以查看当前板卡的硬件信息和软件信息。通过在线升级

选项可以升级相应的程序文件。通过设置从机查找范围可以设置搜索的从机号范围，默认范围是

1-10，最大范围可达 1-247。通过设置 SN 值选项可以设置机器的 SN 值。通过设置从机号选项可以设

置机器的从机号（注意：只能在连接单台电缸的情况下才能设置从机号）。

单击文件菜单栏，通过保存文件选项可以保存当前的工程数据到文件；通过打开文件选项可以将

文件导入到当前工程中；

通过状态栏可以实时显示电缸运行的当前位置、当前速度值、当前里程。
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