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1 龙门同步控制模式所有参数

参数号 参数说明 设置范围 默认值
读写

类型

生效

方式

P15.01

回零方式

0-不回原点直接进入龙门同步状态;
1-主机找原点开关后进入龙门同步功能，

从机跟随主机;
2-主机从机单独找各自的原点开关后进

入龙门同步功能;
3-主机从机分别找到各自的 Z 信号后进

入龙门同步功能;
4-主机回原点开关，从机跟随主机，然后

主机从机分别找到各自的 Z 信号后进

入龙门同步功能

0-4 0 RW 复位

有效

P15.02 回零速度，单位：rpm 0-10000 500 RW 立即

有效

P15.03 回零加减速时间，单位：ms 0-65535 500 RW 立即

有效

P15.04 回零偏置，用户单位
-2147483647-
2147483647 0 RW 立即

有效

P15.06
运动方向

0-正向;
1-反向

0-1 0 RW 立即

有效

P15.07
龙门同步控制模式

0-同步;

1-不同步

0-1 0 RW 复位

有效

P15.08

第二编码器反馈极性

0-外部编码器和电机编码器变化方向一

致;
1-外部编码器和电机编码器变化方向相

反

0-1 0 RW 复位

有效

P15.09 电机转一周对应的第二编码器脉冲数
1-

2147483647 10000 RW 复位

有效

P15.11 龙门同步位置误差过大阈值，用户单位
1-

2147483647 30000 RW 立即

有效

P15.13 龙门同步位置误差，用户单位
-2147483647-
2147483647 - RO -

P15.15 第二编码器速度，单位：rpm -32767-32767 - RO -

P15.16 第二编码器位置
-2147483647-
2147483647 - RO -

P15.18 电机编码器位置 -2147483647- - RO -
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2147483647

P15.20 同步位置比例增益 0-32767 100 RW 立即

有效

P15.27 同步速度补偿值，单位：0.1rpm -3276.7-3276.7 - - -

P15.29
主从机选择

0-主机

1-从机

0-1 0 RW 复位

有效

2 龙门同步控制模式输入功能位

输入功能号 参数说明

INFn.01 驱动器使能。

INFn.02 驱动器复位

INFn.70 龙门同步脉冲禁止，有效电平为高时有效

INFn.71 龙门同步位置误差清零，有效电平为高时有效

INFn.72 同步使能，有效电平为高时有效

INFn.74 原点回零，上升沿有效；

INFn.75 主机原点信号，接入主机，固定驱动器 DI10。
INFn.76 从机原点信号，接入从机，固定驱动器 DI10。

3 龙门同步控制模式输出功能位

输出功能号 参数说明

OUTFn.09 驱动器故障

OUTFn.41 同步使能输出

OUTFn.42 回零完成输出

4 故障代码及解决方法

故障代码 故障说明 产生原因

Er.615 同步误差过大
龙门同步位置误差 P15.13>龙门同步位置误差过大

阈值 P15.11时，报此故障。
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5 龙门同步功能说明

5.1 主从机选择

龙门同步功能需要分配一个主机和一个从机，主要用于原点回零。

参数号 参数说明 设置范围 默认值
读写

类型

生效

方式

P15.29
主从机选择

0-主机

1-从机

0-1 0 RW 复位

有效

5.2 回零功能

龙门同步的同步功能使用之前，一定要先回零，主从机要先对位。回零方式

共有五种。

参数号 参数说明 设置范围 默认值
读写

类型

生效

方式

P15.01

回零方式

0-不回原点直接进入龙门同步状态;
1-主机找原点开关后进入龙门同步功能，

从机跟随主机;
2-主机从机单独找各自的原点开关后进

入龙门同步功能;
3-主机从机分别找到各自的 Z 信号后进

入龙门同步功能;
4-主机回原点开关，从机跟随主机，然后

主机从机分别找到各自的 Z 信号后进

入龙门同步功能

0-4 0 RW 复位

有效

P15.02 回零速度，单位：rpm 0-10000 500 RW 立即

有效

P15.03 回零加减速时间，单位：ms 0-65535 500 RW 立即

有效

P15.04 回零偏置，用户单位
-2147483647-
2147483647 0 RW 立即

有效

第一种回零模式，P15.01=0。
不回原点直接进入龙门同步状态，刚上电时的位置就是原点位置。
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第二种回零模式，P15.01=1。
主机运动方式：触发原点回零 INFn.74，主机以反向速度 P15.02寻找主机原

点信号 INFn.75 ，找到 主机原点信号 后，停在 主机原点信号 触发位置，输出

回零完成信号，输出同步使能信号。

从轴运动方式：跟随主轴电机脉冲运行，收到同步使能信号后，回零完成，

输出回零完成信号，输出同步使能信号。

第三种回零模式，P15.01=2。
主机运动方式：触发原点回零 INFn.74，主机以反向速度 P15.02寻找主机原

点信号 INFn.75 ，找到 主机原点信号 后，停在 主机原点信号 触发位置，输出

回零完成信号，输出同步使能信号。

从机运动方式：触发原点回零 INFn.74，从机以反向速度 P15.02寻找主机原

点信号 INFn.75 ，找到 从机原点信号 后，停在 主机原点信号 触发位置，输出

回零完成信号，输出同步使能信号。

第四种回零模式，P15.01=3。
主机运动方式：触发原点回零 INFn.74，主机以反向速度 P15.02寻找主机电

机 Z点信号，找到 主机电机 Z点信号 后，停在 主机电机 Z点信号 触发位置，

输出回零完成信号，输出同步使能信号。

从机运动方式：触发原点回零 INFn.74，从机以反向速度 P15.02寻找从机电

机 Z点信号，找到 从机电机 Z点信号 后，停在 从机电机 Z点信号 触发位置，

输出回零完成信号，输出同步使能信号。

第五种回零模式，P15.01=4。
主机运动方式：触发原点回零 INFn.74，主机以反向速度 P15.02寻找主机原

点信号 INFn.75 ，找到 主机原点信号 后，主机减速至零，然后以正向速度 P15.02
寻找主机电机 Z点信号，找到 主机电机 Z点信号 后，停在 主机电机 Z点信号

触发位置，输出回零完成信号，输出同步使能信号。

从机运动方式：未找到主机原点信号 INFn.75之前，从机跟随主机运动，找

到主机原点信号 INFn.75之后，从机以正向速度 P15.02寻找从机电机 Z点信号，

找到 从机电机 Z 点信号 后，停在 从机电机 Z点信号 触发位置，输出回零完

成信号，输出同步使能信号。

5.3 运动方向选择

由于机械的安装问题，有时候要对电机运动方向取反，P15.06可以改变电机

的运动方向。

参数号 参数说明 设置范围 默认值
读写

类型

生效

方式

P15.06
运动方向

0-正向;
1-反向

0-1 0 RW 立即

有效
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5.4 第二编码器

第二编码器接入的是另一台同步伺服的电机脉冲，用于处理两台伺服的同步

误差，从而达到同步的效果。

相关参数

参数号 参数说明 设置范围 默认值
读写

类型

生效

方式

P15.08

第二编码器反馈极性

0-外部编码器和电机编码器变化方向一

致;
1-外部编码器和电机编码器变化方向相

反

0-1 0 RW 复位

有效

P15.09 电机转一周对应的第二编码器脉冲数
1-

2147483647 10000 RW 复位

有效

P15.11 龙门同步位置误差过大阈值，用户单位
1-

2147483647 30000 RW 立即

有效

P15.13 龙门同步位置误差，用户单位
-2147483647-
2147483647 - RO -

P15.15 第二编码器速度，单位：rpm -32767-32767 - RO -

P15.16 第二编码器位置
-2147483647-
2147483647 - RO -

P15.08 第二编码器反馈极性：改变第二编码器的脉冲方向。

P15.09 电机转一周对应的第二编码器脉冲数：电机转一周，第二编码器的位置

变化量，用于全闭环控制。

P15.11 龙门同步位置误差过大阈值：龙门同步位置误差 P15.13>龙门同步位置

误差过大阈值 P15.11时，报 ER.615。

P15.15 第二编码器速度：将第二编码器速率折算到电机的速度 rpm。

5.5 龙门同步控制功能

参数号 参数说明 设置范围 默认值
读写

类型

生效

方式

P15.13 龙门同步位置误差，用户单位
-2147483647-
2147483647 - RO -
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P15.20 同步位置比例增益 0-32767 100 RW 立即

有效

P15.27 同步速度补偿值，单位：0.1rpm -3276.7-3276.7 - - -

P15.13 龙门同步位置误差：指的是自身的位置-另一台同步伺服的位置。该值体

现了，机械的同步运动情况。

P15.20 同步位置比例增益：同步速度补偿值 P15.27=龙门同步位置误差 P15.13*
同步位置比例增益 P15.20。

6 龙门同步试运行设置步骤

6.1 接线方式

注意：主从的电机编码器线需要将 PA+、PA-、PB+、PB-分频给另一

台伺服。
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6.2 设置参数

参数号 参数说明 设置范围 默认值
读写

类型

生效

方式

P15.06
运动方向

0-正向;
1-反向

0-1 0 RW 立即

有效

P15.07
龙门同步控制模式

0-同步;

1-不同步

0-1 0 RW 复位

有效

P15.08

第二编码器反馈极性

0-外部编码器和电机编码器变化方向一

致;
1-外部编码器和电机编码器变化方向相

反

0-1 0 RW 复位

有效

P15.09 电机转一周对应的第二编码器脉冲数
1-

2147483647 10000 RW 复位

有效

P15.11 龙门同步位置误差过大阈值，用户单位
1-

2147483647 30000 RW 立即

有效

P15.20 同步位置比例增益 0-32767 100 RW 立即

有效

P15.27 同步速度补偿值，单位：0.1rpm -3276.7-3276.7 - - -

P15.29
主从机选择

0-主机

1-从机

0-1 0 RW 复位

有效

6.3 回零

配置 DI 触发原点回零 INFn.74 、主机 DI10配置主机原点信号 INFn.75、从

机DI10配置从机原点信号 INFn.76，，设置回零速度 P15.02，选择回零模式 P15.01。
具体回零方式查看《5.2回零功能》。

6.4 启动同步功能

回零完成后，即可进入龙门同步功能。PLC给主机/从机发送脉冲，主机/从
机就会同步运动。
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版本更新记录

发布日期 更改说明 版本号

2020-02-25 只局限内部使用 1.01
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