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1. 简介

1.1 版本说明

版本号 更新说明 软件版本号 更新人 更新时间

V1.0 初版 Ver1.0.4.210622 江检元 2021/07/08

V1.1 激光器调试与附件更新 Ver 测 1.0 20210721 江检元 2021/08/11

V1.2 附件更新 Ver 测 1.0 20211022 江检元 2021/11/02

1.2 专业术语

专业术语 术语说明

PWM 激光器调制信号

DA 模拟量信号

1.3 软件支持与特性

支持或特性 图例

激光波形控制

渐进渐出



平台软件安装调试手册

2

4 轴插补

集成自研 CCD

视觉软件

集成自研 WOB

软件

（摇摆头）

支持多种

运动控制卡

详见“运动控制卡支持”
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1.4 运动控制卡支持

卡型号 支持或特性 图例

PDS2000-4

（GC 卡）

以太网通讯

运动轴×4

专用 IO 输入×23

专用 IO 输出×4

通用 IO 输入×21

通用 IO 输出×16

手轮专用接口×1

10V-DA 输出×1

5V/24V-PWM 输出×1

支持 IO 扩展

PDS2000-8

（GC 卡）

以太网通讯

运动轴×8

专用 IO 输入×39

专用 IO 输出×8

通用 IO 输入×21

通用 IO 输出×16

手轮专用接口×1

10V-DA 输出×1

5V/24V-PWM 输出×1

支持 IO 扩展

IO32M01

（GC 卡）

支持扩展与独立使用

扩展：RS485 通讯

独立：USB2.0 通讯

通用 IO 输入×16

通用 IO 输出×16
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IO64M01

（GC 卡）

支持扩展与独立使用

扩展：RS485 通讯

独立：USB2.0 通讯

通用 IO 输入×32

通用 IO 输出×32

GTS-400-PG

-VB-LASER

（GTS 卡）

PCIE 通讯

运动轴×4

专用 IO 输入×23

专用 IO 输出×4

通用 IO 输入×16

通用 IO 输出×16

手轮专用接口×1

10V-DA 输出×1

5V-PWM 输出×1

支持 IO 扩展

GTS-800-PG

-PCI-G-LAS

ER

（GTS 卡）

PCIE 通讯

运动轴×8

专用 IO 输入×39

专用 IO 输出×8

通用 IO 输入×16

通用 IO 输出×16

手轮专用接口×1

10V-DA 输出×1

5V-PWM 输出×1

支持 IO 扩展

HCB2-1616-

DTD01

（GTS 卡）

支持扩展与独立使用

RS422 通讯

通用 IO 输入×16

通用 IO 输出×16
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2. 软件安装调试

2.1 软件安装

链接 http://dd.pdlaser.cn:9789/resource/，进入本公司文件下载系统：

点击 ，进入平台软件下载页：

http://dd.pdlaser.cn:9789/resource/
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软件有多个版本，分别为 与 ，以标准平

台软件为例（注：实际请根据加密狗所支持的版本进行下载），点击

进行下载：

先将控制卡连上工控机并上电、加密狗插上工控机，双击 开始安

装：

点击 进入下一步：
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在 中输入 JK0803，点击 进入

下一步：

点击 设置软件安装路径（无特殊情况不要将路径设置在 C 盘下），点击
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进入下一步：

此页面为软件开始菜单路径设置，通常默认即可，点击 进入下一步：

如需创建软件桌面图标则勾选 ，点击 进入下一步：
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点击 开始将软件安装至所设置的路径下：

当安装进度完成，弹出：
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通常操作系统会自带.NET Framework 4 组件，如提示不需要安装，点击

进入下一步：

点击 弹出：
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选择对应的卡类型，点击 进入下一步：

点击 完成软件安装，工控机桌面生成软件图标：

2.2 软件调试

2.2.1 控制卡连接

 GC 卡

控制卡上电，插上网线，检查“PWR”电源指示灯是否亮起：
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如果指示灯不亮，对电气线路进行排查，如果指示灯亮起，上电正常

进入控制面板\网络和 Internet\网络连接，界面如下：

右键点击 ，弹出菜单栏：
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点击 ，进入属性界面：

双击 ，进入 IPv4 属性设置界面：
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设置 IP 地址与子网掩码，点击 保存设置

 GTS 卡

控制卡上电，插上 PCIE 通讯线（CN17 接口），检查电源指示灯与+5V 指示灯是否亮起：
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如果指示灯不亮，对电气线路进行排查，如果指示灯亮起，上电正常

进入设备管理器，界面如下：

点击 展开其他设备列表，右键点击 ，弹出菜单栏：
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点击 ，弹出：

点击 ，弹出：
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点击 选择与工控机系统位数对应的驱动程序文件：

工控机系统位数 驱动程序文件路径

32 位 软件根目录\Drivers\gts\new\Driver_32

64 位 软件根目录\Drivers\gts\new\Driver_64

点击 开始安装驱动程序，安装完成后显示：
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点击 退出安装
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设备管理器中显示 ，驱动安装成功

2.2.2 控制卡参数概述

打开控制卡参数设置界面：

控制卡通用参数说明：

卡号显示与切换

设置卡类型，点击 选择对应的

控制卡类型，目前支持 GC 卡、GTS 卡、ACS 卡

在 中输入轴个数（≤控制卡支持轴数），

点击 进行界面显示与参数刷新

设置卡通讯 IP，用于 GC 卡、ACS 卡通讯设置

设置轴运动的最大速度上限与最大加速度上限



平台软件安装调试手册

20

切换显示各轴参数

设置龙门双驱功能，勾选 ，点

击 、 选择对应的

主轴、从轴号，在 中

设置跟随误差（主轴、从轴的轴反馈模式需设置为

），即可启用龙门双

驱功能

勾选 ，流程中一个 G00 工具及后续

动作作为一个控制卡缓冲区，定点位置更精确；取

消勾选 ，流程中所有的工具作为一

个控制卡缓冲区，运行动作衔接更流畅

此参数目前已无效，轴位置显示会根据轴反馈模式

自动切换

设置当安全光栅被触发时，点动运行是否有效

设置扩展 IO 模块，勾选 ，点击

选择对应的扩展 IO 地址，即可启用

扩展 IO 模块

设置控制卡缓冲区最大插补线段数量，值范围为

0~40000，通常针对导入 CAD 图形后加工速度提不起

来时进行设置

点击 ，对设置的通用参数及轴参数

进行保存（注：所有控制卡参数需重启软件生效）

单轴参数界面：
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单轴参数说明：

轴控参数

自定义轴名称，限两位字母或数字

当前轴号所对应的控制卡轴口号，默认与轴号对应

设置轴模式，点击 选择对应的模

式，目前支持“平移轴”与“旋转轴”

设置轴反馈模式，点击 选择对应

的模式，目前支持“内部脉冲计数”与“外部编码

器”

与对应驱动器的每转脉冲数设置为一致，即电机每

转一圈需要发送的脉冲数量

设置轴传动丝杆的螺距

仅旋转轴有效，设置最大的旋转件半径，软件通过

此参数计算出旋转件周长，旋转轴的运行速度为线

速度，半径越小周长越短，同样线速度的情况下旋

转轴角速度越大，从而影响旋转轴的速度当量

电机直接驱动轴时，减速比为 1，而当电机通过减

速机驱动轴时，则设置减速机的减速比

回零参数

目前支持多种回零模式：

“正限位为原点”

“负限位为原点”
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“正向 HOME 点”

“负向 HOME 点”

“正向 Z 向”

“反向 Z 向”

“正限位后 Z 向”

“负限位后 Z 向”

设置高速回零的速度与加速度

设置低速回零的速度与加速度

设置回零次数，默认为 2 次，第 1 次为高速回零，

提高回零效率，第 2次为低速回零，确保回零精度

设置回零返回距离，用于限位为原点模式下，找到

原点后运动一段距离以避开限位开关（回正限位时

返回距离为负值，回负限位时返回距离为正值）

信号、电平参数

设置限位信号与信号电平，勾选 启

用限位信号，勾选 限位信

号电平取反

设 置 驱 动 器 报 警 信 号 与 信 号 电 平 ， 勾 选

启 用 报 警 信 号 ， 勾 选

报警信号电平取反

设置脉冲方向，勾选 脉冲方向

取反，即轴运行反向

点动参数

设置点动按钮方向，勾选 ，“图

形界面”上点动按钮反向

设置高速点动的速度与加速度

设置中速点动的速度与加速度
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设置低速点动的速度与加速度

其他参数

设置轴软限位，勾选 开启软限位，

在 中设置负向软限位，在

中设置正向软限位即可

设置加减速平滑滤波，勾选 开启滤

波功能，在 中设置滤波系数，值范

围为 0~65535，值越大加减速越平滑

2.2.3 轴调试

 准备工作

一、控制卡状态：

：确定控制卡打开正常

二、轴使能状态：

用手去推各轴，会出现以下几种情况：

1、可以比较轻松的推动，说明轴使能异常，可以先确认控制卡使能信号，查看控制卡

使能指示灯是否亮起，各控制卡的信号指示灯位置如下：

GC 卡：
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GTS 卡：

如果指示灯不亮，重启软件后再查看，而如果指示灯亮起，对电气线路进行排查

2、所推的轴用的是带抱闸电机，且完全无法推动，先参考情况 1对轴使能进行排查，

再确认电机抱闸是否打开

3、有反作用力，说明轴使能正常
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三、限位状态：

：确定限位状态正常，如果有异请参考本章节中的“限位”

进行调试

 轴控参数

常用的轴可以分为：电机丝杆传动、直线电机、旋转轴，下面分别介绍这几种轴的参数

设置

一、电机丝杆传动：

：设为平移轴

：设为驱动器每转脉冲数

：设为传动丝杆螺距

：电机丝杆直连设为 1，带减速机构设为减速机构的减速比

二、直线电机：

：设为平移轴
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：设为 1

直线电机的每转脉冲数与螺距有两种表达方式：毫米脉冲数、脉冲数/截距

1、毫米脉冲数设置方式：

：设为毫米脉冲数

：设为 1

2、脉冲数/截距设置方式：

：设为截距脉冲数

：设为截距值

三、旋转轴：

：设为旋转轴

：设为驱动器每转脉冲数

：设为 360

：设为最大旋转件的半径值

：电机转盘直连设为 1，带减速机构设为减速机构的减速比

 轴方向

一、点动设置：

在“绘图界面”中，将坐标值清零，点击 弹出：
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在 中输入图片中显示的验证码，点击 完成验证，所有轴的

坐标值清零：

取消点动当量，将 设为 0，即手动连续运动

设置点动速度，点击 ，弹出下拉框：

选择 ，以降低点动速度，防止因参数错误导致轴运动过快，后续调试中可

以根据实际情况来调整点动速度

二、平移轴：

平移轴 X0 示意图如下：

先确定轴的方向（机械方向），假设 X0 轴左边为负向、右边为正向
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先按下点动按钮 中的 ，X0 轴的运动方向有两

种：

1、X0 轴向负向运动：

抬起 ，点击 将坐标值清零，按下 ，再对 X0 轴的运动方

向进行判断

2、X0 轴向正向运动：

对 X0 轴的运动坐标值进行观察，其坐标值的趋势有两种：

1、X0 轴运动坐标值越来越小：

即平台运动方向与机械方向相反，设置方式为：

GC 卡
在对应的单轴参数界面中勾选 ，将脉冲输出方向进行取反

GTS 卡 在对应的驱动器上面设置脉冲反向，或将脉冲方向线进行调换

3、X0 轴运动坐标值越来越大：
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即平台运动方向与机械方向相同，脉冲输出方向正常

三、旋转轴：

旋转轴 A 展开示意图如下：

其调试方式与平移轴大致相同

 限位

一、限位电平：

平移轴 X0 示意图如下：

正负限位开关没有被触发时，正负限位指示有两种情况：

在对应的单轴参数界面中勾选 ，将

限位有效电平进行取反

限位电平正常

二、限位方向：

用一张金属片分别去触发正负限位，平移轴 X0 示意图如下：
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先观察限位指示情况：

或
限位触发信号正常

限位触发信号异常，对电气进

行检查

再对限位方向进行判断：

1、工作台能向已经触发限位的方向运动，而不能向没有触发限位的方向运动：
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则正负限位方向反了，将板卡上面对应轴的正负限位信号线进行调换，再进行限位方向

调试

2、工作台能向没有触发限位的方向运动，而不能向已经触发限位的方向运动：

则正负限位方向正常

 点动按钮

一、点动按钮方向：

平移轴 X0 示意图如下：
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按下点动按钮 进行正负运动，有两种情况：

1、点动方向与工作台运动方向相反：

按下 ，工作台向负向运动：

按下 ，工作台向正向运动：

则点动按钮方向反了，在对应的单轴参数界面中勾选 ，将点动按钮

方向进行取反

2、点动方向与工作台运动方向相同：

按下 ，工作台向正向运动：

按下 ，工作台向负向运动：
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则点动按钮方向正常

 画布

打开系统设置界面，在“基本参数”页面中的“画布设置”组：

一、画布大小：

≥﹙X 轴行程×2﹚

≥﹙Y 轴行程×2﹚

≥﹙Z 轴行程×2﹚
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二、画布方向：

1、画布 X 方向：

按下点动按钮 进行正负运动，观察画布上光标

的运动方向，如果点动方向与光标方向相同，则画布 X 方向正常，而如果点动方向与光标方

向相反，则反选 ，将画布进行反向

2、画布 Y 方向：

按下点动按钮 进行正负运动，观察画布上光标 的运动方向，如果点

动方向与光标方向相同，则画布 Y 方向正常，而如果点动方向与光标方向相反，则反选

，将画布进行反向

 实际运动距离校验

一、平移轴：

点击 将坐标值清零

将 设为 10，即以 10 为距离进行相对运动

平移轴 X0 示意图如下：

找一个基准点，测量并记录工作台到基准点的距离“L1”，点击 让轴进行

相对运动：



平台软件安装调试手册

35

等轴运动到坐标点 10 时，测量并记录工作台到基准点的距离“L2”，再对实际运动距

离进行计算：L ＝ L1－L2

然后对距离进行校验：

L ＝ 10 校验成功

L ≠ 10 校验失败，有三种方式进行处理：

1、重新对实际运动距离进行校验，防止校验时出错

2、检查对应的单轴参数和驱动器参数

3、计算实际每转脉冲数，修改对应的单轴参数，计算方法为：

实际每转脉冲数 ＝ 当前每转脉冲数×﹙10÷L﹚

二、旋转轴：

点击 将坐标值清零

将 设为 360，相对运动 360 度，即旋转一圈

旋转轴 A 展开示意图如下：

记录旋转平台角度 A1，点击 让轴进行相对运动：

等轴运动到坐标点 360 时，记录旋转平台角度 A2，然后对旋转角度进行校验：

A1＝A2 校验成功

A1≠A2 校验失败，有三种方式进行处理：

1、重新对实际运动距离进行校验，防止校验时出错

2、检查对应的单轴参数和驱动器参数

3、计算实际每转脉冲数，修改对应的单轴参数，计算方法为：

实际每转脉冲数 ＝ 当前每转脉冲数×﹙360÷实际旋转角度﹚

 回零

一、单轴回零参数设置：
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：设置回零模式

：首次回零，将回零速度设慢一点

：设为 2，两次回零

：设置方式为：

回零模式 回零返回距离

建议设为-5，

实际距离区间大致为-2~-10，保证此距离可以避

开正限位即可

建议设为 5，

实际距离区间大致为 2~10，保证此距离可以避开

负限位即可

其他回零模式

建议设为 0

二、回零测试：

首次回零，先测试单轴回零，待所有单轴回零测试正常后，再进行整体回零

1、机械回零校正设置：

打开示教界面，在“机械回零校正”组：

点击 弹出：
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此界面可对软件回零参数进行设置：

启用开机回零，并设置回零方式：“阻塞回零”（等待

回零完成再进行下一步动作）与“后台回零”（不等待

回零完成直接进行下一步动作）

标准回零方式，可设置回零轴及回零顺序

回零轴列表，回零顺序为从上至下
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：点击展开，选择回零轴号

：是否等待轴回零完成再进行下一步动作

：确认增加回零轴

选中回零轴列表中的一个轴，对其回零顺序进行调整

选中回零轴列表中的一个轴，对其进行删除

回零完成后，是否将软件坐标清零

回零完成后，是否发送回零完成信号

：回零完成信号输出 IO 号

：点击展开回零完成信号置位方式：

“信号持续 50ms 后置位”与“下次回零开始时置位”

当标准回零方式无法满足回零动作时，如回零前要判断

IO 状态或进行 IO 输出等，就需要使用脚本回零

点击 编辑回零脚本

保存回零参数
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2、单轴回零测试：

以 X0 轴回零测试为例：

设置 1号轴回零 ，点击 保存

点击 ，校验完成后开始回零：

如果出现异常，可点击 中止当前回零轴

 驱动器报警（非必须）

打开 IO 通讯设置界面，在“专用 IO 显示”页面中的驱动器报警信号“AxisAlarm”组：

这组信号显示：从上至下分别为 1~8 轴的驱动器报警信号，红色为高电平，绿色为低电

平或轴无效

先确认驱动器未报警，再判断信号状态，驱动器报警设置方式：

信号状态 单轴参数设置
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2.2.4 控制卡 IO 概述

打开“输入输出操作”界面：

各页面功能简介：

页面 功能简介

控制卡通用

IO 输入输出

状态显示与

测试，红色为

高电平，绿色

为低电平
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（仅 IO 扩展）

IO 扩展卡通

用 IO 输入输

出状态显示

与测试，红色

为高电平，绿

色为低电平

IO 输入信号

响应设置，如

手轮切换、急

停按钮、机台

安全门、安全

光栅、脚踏、

多文档运行

等

IO 输出信号

设置，主要用

于激光器相

关输出信号

及延时，如

YAG 激光器波

形切换、保护

气、光闸、吹

气延时等，输

出-1 为不启

用
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设置流程运

行完成信号

软件全局事

件变量状态

显示，红色为

False，绿色

为 True

控制卡专用

IO 输入状态

显示，手轮专

用接口输入

及各轴正负

限位、原点、

驱动器报警

信号，红色为

高电平，绿色

为低电平或

轴无效
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2.2.5 IO 调试

 基础 IO 与扩展 IO

一、测试输出：

勾选 ，启用测试：

点击输出点位即可进行输出测试（示例）：

点击 进行 IO 输出：

点击 关闭 IO 输出：

二、测试输入（仅基础 IO）：

勾选 弹出：
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点击 启用测试：

点击输入点位即可进行输入测试（示例）：

点击 进行 IO 输入：

点击 关闭 IO 输入：

三、编辑名称：

点击 开始编辑名称：
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编辑完毕后，点击 保存编辑

 输入设置

输入设置界面，默认显示“手轮选择 X”：

注：输入响应设置中输出点位相关的设置暂时无效：

一、单个 IO 输入响应设置（示例）：

点击 ，弹出 IO 输入响应事件列表：
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选择“脚踏”，输入设置切换为：

点击 ，弹出 IO 系统选择列表：

可选择响应控制卡 IO 与扩展 IO 卡

勾选 激活输入点位设置：
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根据脚踏信号所接入的 IO 输入点位与有效电平，勾选设置：

低电平

有效

高电平

有效

点击 保存设置

二、组合 IO 输入响应设置（示例）：

组合 IO 输入响应一般用于多文档运行触发，目前有四个 IO 输入点（01、02、03、04），

低电平有效，其中（01、02、03）用于文档切换，（04）用于触发运行，需要触发 7个多文

档运行，设置方式如下：

打开系统设置界面，在“基本参数”页面中的“全局参数设置”组：
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点击 ，弹出：

选择“多文档运行模式（一般为外部调用）”：

在 中设置多文档个数：

保存设置并重启软件，完成运行模式切换

继续打开 IO 通讯设置界面中的“输入设置”页面，IO 输入响应事件列表中，多文档响
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应事件刷新至 7个：

组合设置如下：

注：组合 IO 设置需要保证每组 IO 响应的唯一性，且要避免设置为组合 IO 的初始状态

事件名称 BIN IO 输入点位设置

多文档 00 001

多文档 01 010

多文档 02 011

多文档 03 100

多文档 04 101

多文档 05 110

多文档 06 111
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点击 保存设置

三、IO 输入响应事件列表信息：

事件分组 详细事件

手轮切换 手轮选择 X

手轮选择 Y

手轮选择 Z

手轮选择 A

手轮选择 5

手轮选择 6

手轮选择 7

手轮选择 8

手轮选择 OFF

手轮选择×1

手轮选择×10

手轮选择×100

零点 设置原点

回软件零点

回机械零点

安全 机台就绪

机台安全门

总_安全光栅

左_安全光栅

右_安全光栅

急停按钮

激光器报警

工位运行 脚踏

运行 01

运行 02

运行暂停 00

运行暂停 01

演示运行

暂停 01

暂停 02

暂停 03

暂停 04

中止 01

中止 02

中止 03

中止 04

右工位运行 右_脚踏
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（暂时无效） 右_运行 01

右_运行 02

右_运行暂停 00

右_运行暂停 01

右_演示运行

右_暂停 01

右_暂停 02

右_中止 01

右_中止 02

多文档运行 多文档 00

多文档 01

多文档 02

多文档 03

多文档……

重新运行当前文档

快捷响应 手动

自动

示教

点动开光

 输出设置

默认使用坐标系 1：

参数解析：

激光器工作时触发的 IO 输出点，用于激光工作指示灯之类

需要与激光器工作同步的 IO 控制

激光保护气 IO 输出点，用于控制保护气开关

激光器 Ready 信号 IO 输入点，用于判断激光器状态，确认

是否进行工作

保护气开启之后，等待一段时间让保护气气压提升至稳定

状态
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开光之后，等待一段时间后再运动，用于加工表面预热

关光之后，等待一段时间再关保护气，用于加工表面冷却、

排烟除尘等

运动停止后，等待一段时间再关光，用于一些特殊的工艺

需求

激光器光闸 IO 输出点，用于控制光闸开关

激光器波形 IO 输出点组合，用于激光器波形切换，最大支

持 64 组波形切换

输出设置保存

激光加工过程中的调用时续：

 完成信号设置

勾选 启用完成信号输出

：设为完成信号输出 IO 号（例：13）

：默认设为“低电平有效”，因控制卡 IO 默

认为高电平，所以设为“高电平有效”存在一些隐患，非特殊情况不建议设置

：即完成信号置位，方式分为三种：

下次运行开始时置位完成信号
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即完成信号持续一段时间后置位，持续时间在

中进行设置

即进行信号应答，例：控制卡输出完成信号，

接收端（如：PLC）收到完成信号后，输出一个

信号到控制卡 号输入，其输入

电平为 ，控制卡收到应答信

号后对完成信号进行置位，整个应答动作的周

期为 ，如果超出软件报警

 专用 IO 显示

专用 IO 显示分为两部分：

一、手轮专用接口输入：

手轮专用 IO 名称解析：

以 为示例：

SI：专用 IO 输入缩写

16：输入 IO 号



平台软件安装调试手册

54

00：启用专用 IO 控制手轮切换后，所对应设置的输入 IO 号

打开系统设置界面，在“基本参数”页面中的“全局参数设置”组：

勾选 ，保存设置并重启软件，启用专用

IO 控制手轮切换

二、各轴信号：
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2.2.6 激光器调试

目前支持的激光器类型有：连续激光器、YAG 激光器

调试之前检查是有没有流程文档，如果没有先新建流程

 连续激光器调试

在流程界面中的“文档参数”页面：

：设置激光模式

：设置 PWM 波频率

：设置为不启用波形调制

点击 应用并保存激光参数

点击“工具栏”中的 保存流程参数
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打开示教界面，在“出光测试”组：

点击 弹出：

选择“通道 0”：

：设置测试占空比

点击 切换至“通道 1”：

：设置测试功率百分比

测试通道设置完成后，开始进行出光测试：
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与 ：手动或自动开关保护气

：测试出光时间

点击 ，进行测试出光：

“运行栏”中显示激光状态与控制卡输出模拟量：

 YAG 激光器调试

在流程界面中的“文档参数”页面：

：设置激光模式

点击 应用并保存激光参数

点击“工具栏”中的 保存流程参数

打开示教界面，在“出光测试”组：
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开始进行出光测试：

与 ：手动或自动开关保护气

：测试出光时间

点击 ，以 YAG 激光器 0 号波形执行出光：

“运行栏”中显示激光状态：

3. 附录

3.1 PDS2000-4 配线

3.1.1 驱动器接口（电机 1~电机 4）
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引脚 信号 说明 引脚 信号 说明

1 GND 数字 IO 地 14 +24V 数字 IO 电源

2 ALM_IN 伺服报警输入 15 ALM_CLR 伺服报警清除输出

3 EN 伺服允许输出 16 NC 保留

4 A+ 编码器 A 正相 17 A- 编码器 A 负相

5 B+ 编码器 B 正相 18 B- 编码器 B 负相

6 C+ 编码器 C 正相 19 C- 编码器 C 负相

7 +5V 编码器供电输出 20 GND 编码器信号地

8 DA+ 模拟量输出正相 21 DA- 模拟量输出负相

9 DIR+ 方向正相 22 DIR- 方向负相

10 GND 脉冲控制信号地 23 PULSE+ 脉冲正相

11 PULSE- 脉冲负相 24 +5V 脉冲控制 5V 输出

12 AD- 模拟量输入负相 25 AD+ 模拟量输入正相

13 AGND 模拟信号参考地

3.1.2 手轮输入接口

引脚 信号 说明 引脚 信号 说明

1 A4+ 扩展编码器 A 相正 9 A4- 扩展编码器 A 负相

2 B4+ 扩展编码器 B 相正 10 B4- 扩展编码器 B 负相

3 DI21 轴选 A 11 +5V 扩展编码器电源输出

4 GND 扩展编码器电源地 12 DI22 轴选 X

5 DI23 倍率 1 倍 13 DI24 轴选 Y

6 DI25 倍率 10 倍 14 D26 轴选 Z

7 DI27 倍率 100 倍 15 OVCC 数字输出电源 +24V

8 OGND 数字输出电源地

*强烈建议使用差分手轮
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3.1.3 轴扩展接口（激光）

引脚 信号 说明 电平 触发电平

10 PWM0+ PWM 信号 DC24V 高有效

11 HV_GATE0 使能信号 DC24V 高有效

19 PWM1+ PWM 信号 TTL 高有效

20 TTL_GATE0 使能信号 TTL 高有效

21 DA 地 AGND（与电源地相同） GND

22 DA 模拟量 DC0~10V 高有效

13/23/24 电源地 PWM、DA、使能地 GND

注意：此控制板卡的 PWM 兼容 5V 与 24V 激光器调制信号

24V 激光器 PWM 信号（PWM+）接 10 脚，（PWM-）接 13/23/24 脚之一

5V 激光器 PWM 信号（PWM+）接 19 脚，（PWM-）接 13/23/24 脚之一

3.1.4 控制卡尺寸
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3.2 PDS2000-8 配线

3.2.1 驱动器接口（电机 1~电机 8）

引脚 信号 说明 引脚 信号 说明

1 GND 数字 IO 地 14 +24V 数字 IO 电源

2 ALM_IN 伺服报警输入 15 ALM_CLR 伺服报警清除输出

3 EN 伺服允许输出 16 NC 保留

4 A+ 编码器 A 正相 17 A- 编码器 A 负相

5 B+ 编码器 B 正相 18 B- 编码器 B 负相

6 C+ 编码器 C 正相 19 C- 编码器 C 负相

7 +5V 编码器供电输出 20 GND 编码器信号地

8 DA+ 模拟量输出正相 21 DA- 模拟量输出负相

9 DIR+ 方向正相 22 DIR- 方向负相

10 GND 脉冲控制信号地 23 PULSE+ 脉冲正相

11 PULSE- 脉冲负相 24 +5V 脉冲控制 5V 输出

12 AD- 模拟量输入负相 25 AD+ 模拟量输入正相

13 AGND 模拟信号参考地

3.2.2 手轮输入接口

引脚 信号 说明 引脚 信号 说明
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1 A4+ 扩展编码器 A 相正 9 A4- 扩展编码器 A 负相

2 B4+ 扩展编码器 B 相正 10 B4- 扩展编码器 B 负相

3 11 +5V 扩展编码器电源输出

4 GND 扩展编码器电源地 12 DI20 轴选 X

5 DI21 倍率 1 倍 13 DI22 轴选 Y

6 DI23 倍率 10 倍 14 D2I4 轴选 Z

7 DI25 倍率 100 倍 15 OVCC 数字输出电源 +24V

8 OGND 数字输出电源地

*强烈建议使用差分手轮

3.2.3 扩展接口（激光）

引脚 信号 说明 电平 触发电平

5 PWM+ PWM 信号 TTL 高有效

6 PWM- PWM 信号 TTL 低有效

7 GATE+ 使能信号 TTL 高有效

22 DA 模拟量 DC0~10V 高有效

23/24 电源地 PWM、DA、使能地 GND

注意：PWM 信号为差分信号，输出 5V，如需要 24V 需要转接 5V 转 24V 的转接板

使能信号为 5V，如果使能需要 24V，要继电器（最好光耦）中转
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3.2.4 控制卡尺寸

3.3 IO32M01 配线

3.3.1 RS485 连接
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3.3.2 控制卡尺寸

3.4 IO64M01

3.4.1 RS485 连接
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3.4.2 控制卡尺寸

3.5 GTS-400-PG-VB-LASER 端子板配线

3.5.1 驱动器接口（CN1~CN4）

引脚 信号 说明 引脚 信号 说明

1 OGND 24V 电源地 14 OVCC +24V 电源输出

2 ALM 伺服报警输入 15 RESET 伺服报警清除输出

3 ENABLE 伺服允许输出 16 SERDY 电机到位信号

4 A- 编码器 A 负相 17 A+ 编码器 A 正相
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5 B- 编码器 B 负相 18 B+ 编码器 B 正相

6 C- 编码器 C 负相 19 C+ 编码器 C 正相

7 +5V +5V 电源输出 20 GND 数字地

8 DAC 模拟量输出 21 GND 数字地

9 DIR+ 方向正相 22 DIR- 方向负相

10 GND 数字地 23 PULSE+ 脉冲正相

11 PULSE- 脉冲负相 24 GND 数字地

12 NC 备用 25 NC 备用

13 GND 数字地

3.5.2 手轮输入接口（CN12）

引脚 信号 说明 引脚 信号 说明

1 A+ 编码器 A 相正 6 A- 编码器 A 相负

2 B+ 编码器 B 相正 7 B- 编码器 B 相负

3 C+ 编码器 C 相正 8 C- 编码器 C 相负

4 备用 备用 9 GND 数字地

5 +5V +5V 电源输出

*强烈建议使用差分手轮

3.5.3 激光控制接口（CN14 + CN21）

引脚 信号 说明 电平 触发电平

2 PWM- PWM 信号 TTL 低有效

7 PWM+ PWM 信号 TTL 高有效

9 电源地 PWM 地 GND
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引脚 信号 说明 电平 触发电平

4 DA 模拟量 DC0~10V 高有效

6 GATE+ 使能信号 TTL 高有效

9 电源地 PWM 地 GND

注意：PWM 信号为差分信号，输出 5V，如需要 24V 需要转接 5V 转 24V 的转接板

使能信号为 5V，如果使能需要 24V，要继电器（最好光耦）中转

3.5.4 控制卡尺寸
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3.6 GTS-800-PG-PCI-G-LASER 端子板配线

3.6.1 驱动器接口（CN1~CN8）

引脚 信号 说明 引脚 信号 说明

1 OGND 24V 电源地 14 OVCC +24V 电源输出

2 ALM 伺服报警输入 15 RESET 伺服报警清除输出

3 ENABLE 伺服允许输出 16 SERDY 电机到位信号

4 A- 编码器 A 负相 17 A+ 编码器 A 正相

5 B- 编码器 B 负相 18 B+ 编码器 B 正相

6 C- 编码器 C 负相 19 C+ 编码器 C 正相

7 +5V +5V 电源输出 20 GND 数字地

8 DAC 模拟量输出 21 GND 数字地

9 DIR+ 方向正相 22 DIR- 方向负相

10 GND 数字地 23 PULSE+ 脉冲正相

11 PULSE- 脉冲负相 24 GND 数字地

12 NC 备用 25 NC 备用

13 GND 数字地

3.6.2 手轮输入接口（CN12）

引脚 信号 说明 引脚 信号 说明

1 A+ 编码器 A 相正 6 A- 编码器 A 相负

2 B+ 编码器 B 相正 7 B- 编码器 B 相负
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3 C+ 编码器 C 相正 8 C- 编码器 C 相负

4 备用 备用 9 GND 数字地

5 +5V +5V 电源输出

*强烈建议使用差分手轮

3.6.3 激光控制接口（CN14 + CN21）

引脚 信号 说明 电平 触发电平

2 PWM- PWM 信号 TTL 低有效

7 PWM+ PWM 信号 TTL 高有效

9 电源地 PWM 地 GND

引脚 信号 说明 电平 触发电平

4 DA 模拟量 DC0~10V 高有效

6 GATE+ 使能信号 TTL 高有效

9 电源地 PWM 地 GND

注意：PWM 信号为差分信号，输出 5V，如需要 24V 需要转接 5V 转 24V 的转接板

使能信号为 5V，如果使能需要 24V，要继电器（最好光耦）中转
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3.6.4 控制卡尺寸

3.7 HCB2-1616-DTD01 配线

3.7.1 RS422 连接

端子板 EXIO 接口（CN15） IO 模块 X1 IN 接口
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3.7.2 控制卡尺寸
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