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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

V1.0.0 初版 邓少将 2023/10/19

V1.0.1 邓少将 2023/12/16

1.2 专业术语

专业术语 术语说明

PWM 激光器调制信号

DA 激光器模拟信号
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2. 软件调试

2.1 控制卡连接

安装尺寸
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2.2 轴调试

 准备工作

一、控制卡状态：

：确认控制卡就绪

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：

(1) 如果使能指示灯亮 ，说明该轴未上使能，重启软件后再查看 (2) 如果

指示灯亮 ，说明已接收到使能信号但电机未上使能，需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：(1) 先对轴使能进行排查 (2)

确认电机抱闸是否打开

3、推动轴有反作用力且对应轴的指示灯亮 ，说明该轴使能正常

 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;

 轴方向



PDU6000 智能平台软件说明书

电话：0755-21380411 深圳市鹏鼎智控科技有限公司4

按下点动按钮 或 运动方向有两种：

1. 表示轴的负向运动

2. 表示轴的正向运动

通过坐标值 进行观察。

 限位

一、限位电平：

：

亮 表示未到限位，亮 表示到限位。

二、限位方向：

用一张金属片分别去触发正负限位，先观察限位指示情况，再对限位方向进

行判断：

(1) 若金属片触发的限位对应的限位指示灯亮 ，则限位正常；
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(2) 若金属片触发的限位为相反的限位指示灯亮 ，则须将板卡上面对应轴的

正负限位信号线进行调换，再进行限位方向的测试；

(3) 若金属片触发的限位对应的限位或相反的限位指示灯亮 ，则需要对限位

电气线路进行排查。

2.3 控制卡 IO 概述

打开“状态界面” ：

输入输出功能简介：

页面 功能简介



PDU6000 智能平台软件说明书

电话：0755-21380411 深圳市鹏鼎智控科技有限公司6

选取 测试输出后，点击输

出点位即可输出测试（示例）：

点击 关闸（Out0）进行 IO 输出，可

通过 In0~In9 端口进行输入检测

输入信号状态显示：输入一个 IO 信号时对

应的信号会亮 （配合 IO 配置使用）

页面 功能简介

对应的轴到位：四个轴到达既定坐标系位

置时，显示亮 ，未到位时亮

对应的轴回零过程中和回零完成时显示

亮 ，到位后亮

对应的轴报警时显示亮 ，轴正常时亮
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对应轴的使能正常时亮 ，未上使能时

亮

2.4 激光器调试

目前支持的激光器类型有：YLR 激光器（连续激光器）、YAG 激光器

调试之前检查有没有流程文档，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：

(1) ：设置激光模式

(2) ：设置 PWM 波频率

(3) ：设置占空比

(4) ：设置功率百分比
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(5) 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：

(6) :设置出光时长

(7) :确认激光器外控开启后，出光测试

3. 软件基础操作说明

3.1 工具栏概述

分类 工具图标 功能图例 功能简介

快捷应用 创建一个流

程

打开一个流

程
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保存当前流

程文档

保存到需要

的目录下

保存所有流

程文档

打开 WOB，用

于调节激光

的参数

打开轴控设

置，设置对

应轴数和轴

参数；配置

好后点击保

存 ，

然后点配置

然后导

出,当前页

面 选 择

Choose 即可

配置成功

打开软件配

置；

IO 响应，第

一步：点击

添加 ，
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添加一个功

能项，第二

步：响应模

式

选择启用，

即可配置对

应 IO 的 功

能；

IO 输出，选

择输出配置，

-1 代表不选

中，填数字

0~9 对应 IO

输出的端口

号；

名称设置，

双击名称，可

修改（Ctrl+

空格可切换

为中文输入

法）

平台参数，

双击可设置

低速点动、中

速点动、高速

点动的速度

参数；

启用 开机

回零：打开软

件就回机械

原点；

设置 软件

原点，选中后

会记录你坐

标清零的点

位零点，打开

软件，回机械

原点，坐标系

的坐标会显

示为软件零

点的差值
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需插上 U 盘

（更新文件

必须是压缩

包的形式，

不要解压），

点 击 更 新

（OK）后等

待更新完成

会弹窗重启

软件

:

为确保板卡

正常工作，

板卡断电

前请先关

机；

重

启：重启系

统

3.2 运行栏

分类 图例 功能简介

文档列表 流程文档列表，显示已加载

的文档列表，点击列表中的

项可以切换当前所显示的流

程文档，点击 可关闭此

文档

启动运行流程
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中止运行流程

流程运行时，空走不出光

只运行已选中的流程指令

循环进行流程运行

选中，运行完后返回零位

流程运行总次数记录，双击

可清空

流程单次运行时间

显示运行流程时机台运行的

合成速度

激光使能信号状态显示

激光功率状态显示

手轮 启用手轮模式

显示当前手轮轴号

示当前手轮档位

3.3 信息栏

图例 功能简介

软件提示信息显示
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4. 流程文档参数

制作流程之前检查是有没有流程文档，如果没有先新建流程 ，流

程制作完成后一定要点击“工具栏”中的 或 进

行流程保存，防止关机重启后流程文档因未保存丢失。

4.1 文档参数

点击 切换至：



PDU6000 智能平台软件说明书

电话：0755-21380411 深圳市鹏鼎智控科技有限公司14

4.1.1 文档基本参数

图例 功能简介

设置工作时 Z 轴相对其坐标值的补偿距

离，多用于 Z轴工作高度的微调

设置默认的点焊出光时间

设置点焊稳定延时，即移动到点焊位后机

台的稳定延时

设置默认的空程速度与加速度（在不焊接

时运行的速度）

设置默认的工作速度与加速度（在焊接时

的运行速度）
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4.1.2 激光参数

激光参数分为两个模式 ：

 （适用于连续激光器）

一、标准模式

图例 功能简介

1S 内脉冲周期个数频率＝1÷t1（频率范

围 100~10000（HZ））

一个脉冲周期内做功电平所占的比例 占

空比＝t2÷t1×100％

激光功率百分比

不勾选 时， 功率百分

比生效；

勾选 时，功率百分比不生效，切换为波形调制输出。
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间隔时间段解析：

100
第一段渐进，经过 100ms 功率从 0%上升至 10%

n
中间一段功率保持在 10%不变（注：n 代表任意时间，因为在应用中波形在

功率保持段的时间 是根据焊接轨迹的长度或者点焊时间的变化而变化的，

并不指具体时间）

100
第一段渐出，经过 100ms 功率从 10%下降至 0%

 （适用于 YAG 激光器）

一、YAG 模式

此界面参数同“输入输出操作”界面中的“测试输出”页，详细设置可参考

“IO 调试” 中的“测试输出”。
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4.2 流程工具

在“流程界面”点击 切换至：
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4.2.1 流程工具概述

工具 说明

名称：指针 单击工具可结束其他工具编辑状态、保存已编辑数据、取消

所有流程选择

名称：设置速度 双击工具可在流程中添加一条指令：

：设置机台工作速度与加速度 当前指令用于设置工作速度与加速度，后面

的插补指令以此速度与加速度进行运动，直到下一条设置速度指令

：设置连续激光器占空比和功率比

名称：单点 双击工具可在流程中添加一条指令，默认坐标点为“默认坐

标 系 ” 当 前 坐 标 、 点 焊 时 间 为 “ 文 档 参 数 ” 中 的

：

：设置坐标系和电焊时间

：将坐标点更新为“默认坐标系”当前坐标 当前指令用于在设置

坐标点进行单点焊接

：

启用固定功率：启用当前功率比不受波形功率影响
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：设置当前功率的倍率

名称：G00

双击工具可在流程中添加一条指令，默认坐标点为“默认坐标系”当前坐

标：

：设置坐标系

：将坐标点更新为“默认坐标系”当前坐标当前指令为快速定位

指令，用于以空程速度与加速度从当前点快速运动至设置坐标点，多用于

确定上料的初始点、配合 G01 寻找焊接的原点

名称：G01

双击工具可在流程中添加一条指令，默认坐标点为“默认坐标系”当前坐

标：

：设置坐标系

：将坐标点更新为“默认坐标系”当前坐标当前指令为直线插补

指令，用于以工作速度与加速度从当前点出光加工至设置坐标点，通常与

“G00”配合使用

：

：可单独设置该流程的运行速度和加速度
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：设置当前功率的倍率

名称：圆形 AB

双击工具可在流程中添加一条指令：

：用于设置半径 A、半径 B、起始角度和终止角度

点击圆心 ：

：设置圆心的坐标

点击设置 ：

:可设置当前轴位置为圆心平面坐标

平面选择和跟随：用于设置圆或圆弧平面运动并添加跟随轴
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：可单独设置该流程的运行速度和加速度

：设置当前功率的倍率

名称：延时

双击工具可在流程中添加一条指令：

：设置延时时长

当前指令用于一些耗时任务的等待，多用于 IO 输出信号延时复位、等待

真空吸盘气压提升等，通常与“IO 输出”配合使用

名称：输入检测

双击工具可在流程中添加一条指令：

：显示指令工作模式，分别为“等待 IO 输入”与“判断 IO 输入”

点击设置 弹出“IO 输入信号判断”界面：

：

等待 IO 输入和判断 IO 输入可设置等待时间 ，选择对应 IO

的输入检测状态：掩码 选中表示选择这个 IO，值 选中表示低电平，

未选中表示高电平，选好点击

多用于 IO 输入判断、到位信号检测、应答信号响应等，通常与“IO 输出”

配合使用
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名称：IO 输出

双击工具可在流程中添加一条指令：

：显示 IO 输出的点位

：点击设置弹出“IO 输出设置”界面

：

掩码 选中表示选择这个 IO，值 选中表示低电平，未选中表示高电

平，选好点击

当前指令用于 IO 点位输出，多用于气缸动作控制、信号交互确认、控制

模块激活与关闭等，有效输出电流 500mA

名称：设置轴位置

双击工具可在流程中添加一条指令：

：显示轴位置参数

可设置当前轴坐标位置，多用于旋转轴到位后清零

4.3 轴状态界面
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工具 说明

名称：轴坐标系 ，轴负方向运动点 ，轴

正方向运动点

点动参数，设置移动当量（通俗说就是你想点

动一下移动多少距离就设置多少数字，单位是

毫米（mm））0.0 代表连续移动，其他数字比

如 10.0 代表点动一下轴就移动 10mm（根据需

求选择连续移动还是寸动），移动速度可选择

低速，中速和高速（在配置中可调节速度大小）
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返回零位 是返回所有轴坐标的原

点；坐标清零 将当前轴位置坐标全

部清理（也就是软件零点）；回机械原点

就是回到轴机械限位的零点（每次

重启软件的时候，要运行流程必须先回机械原

点）；运动停止 在轴运动过

程中的可强行停止
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5. 附录

5.1 LED 指示灯说明

注意：在对控制卡上电后第一时间查看 LED6 亮灯情况，如果异常马上断电

检查接线情况。

位号 说明 状态

LED6 板卡 24V 电源指示灯 红灯常亮

LED1 I\O 24V 电源指示灯 红灯常亮

LED3 板卡空闲指示灯 绿灯常亮

LED4 板卡工作中指示灯 板卡运行时，黄灯常亮

软件停止运行，不亮

LED5 板卡错误指示灯 软件报错时，红灯常亮

软件正常，不亮

LED2 板卡程序烧录成功指示灯 绿灯常亮

LED7 核心板 ACT 信号指示灯 绿灯闪烁

LED9 核心板 PWR 指示灯 绿灯常亮

LED11 YLR 激光器接口 24V 供电指示灯 正常供电后，红灯常亮

5.2.1 电源接口（J1，4PIN 接线端子）

管脚号 板卡端丝印名称 方向 供电电源电压 备注

1 24V_IN 输入 24V 板卡 24V 供电

2 DGND 输入 GND GND

3 24V_GND 输入 24V GND

4 +24V 输入 GND I\O 模块24V供电

备注：所选电源模块电流应>3A。
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5.2.2 用户输入信号（J27,10PIN 接线端子）

通用输入 I/O 接口电路如下：

为保证信号接收正常低电平时电流必须大于 2.5mA，即 VCC-VinL>8V,如果供

电电源电压为 24V，VinL 要小于 15V。

高电平时漏电流必须小于 0.25mA,即 VCC-VinH<0.8V,如果供电电源电压为

24V，VinH 要大于 23.2V。

5.2.3 用户输出 IO（J26,10PIN 接线端子）

O0~O9 均为 500mA 电流输出 IO，电路如下：

管脚号 信号名称 说明 管脚号 信号名称 说明

IN

1 IN0 通用输入 I/O 6 IN5 通用输入 I/O

2 IN1 通用输入 I/O 7 IN6 通用输入 I/O

3 IN2 通用输入 I/O 8 IN7 通用输入 I/O

4 IN3 通用输入 I/O 9 IN8 通用输入 I/O

5 IN4 通用输入 I/O 10 IN9 通用输入 I/O
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5.2.4 轴 1~~轴 4 控制接口（J3、J19、J20、J21，DB25 母头）

轴 1~轴 4 是连接驱动器的接口，连接器为 DB25 型母座，对应的线缆需要使

用 DB25 型公头。

轴接口引脚顺序如下图：

接口定义如下：

管脚

号

信号

名称

最大输出

电流

说明 管脚

号

信号

名称

输出

电流

说明

OUT OUT

1 OUT0 500mA 通用输出 I/O 6 OUT5 500mA 通用输出

I/O

2 OUT1 500mA 通用输出 I/O 7 OUT6 500mA 通用输出

I/O

3 OUT2 500mA 通用输出 I/O 8 OUT7 500mA 通用输出

I/O

4 OUT3 500mA 通用输出 I/O 9 OUT8 500mA 通用输出

I/O

5 OUT4 500mA 通用输出 I/O 10 OUT9 500mA 通用输出

I/O
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引脚 信号 说明 引脚 信号 说明

1 24V_GND DGND 14 +24V 24V 电源输出

2 ALM 伺服报警输入 15 RESET 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 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 编码器供电输出 20 GND 信号地

8 NC 保留 21 GND 信号地

9 DIR+ 方向正相 22 DIR- 方向负相

10 GND 信号地 23 PULSE+ 脉冲正相

11 PULSE- 脉冲负相 24 GND 信号地

12 NC 保留 25 NC 保留

13 GND 信号地

+24V 接口为对外输出接口，如驱动器有内部 24V，只需要共地连接 1 数字 IO 地

到驱动器 COM-。

5.2.5 轴限位控制接口（J16, 16PIN 接线端子）

轴限位接口接口电路如下：

接口定义如下：
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引脚 信号标识 说明

1 +24V 24V 电源输出

2 24V_GND DGND

3 HOME1 1 轴原点

4 LIMIT1+ 1 轴正限位

5 LIMIT1- 1 轴负限位

6 HOME2 2 轴原点

7 LIMIT2+ 2 轴正限位

8 LIMIT2- 2 轴负限位

9 HOME3 3 轴原点

10 LIMIT3+ 3 轴正限位

11 LIMIT3- 3 轴负限位

12 HOME4 4 轴原点

13 LIMIT4+ 4 轴正限位

14 LIMIT4- 4 轴负限位

15、16 NC 备用

5.2.6 手轮控制接口（J5,DB15 母头）

接口包含为通用输入和扩展编码器输入，使用 DB15 母座，电缆上的连接器

应为焊线式 DB15 公头。

手轮接口引脚顺序如下图：

接口定义如下：

引脚 信号 说明 引脚 信号 说明
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5.2.7 拓展轴控制接口（J5,DB9 母头）

接口包含为通用输入和扩展编码器输入，使用 DB9 母座，电缆上的连接器应

为焊线式 DB9 公头。

拓展轴接口引脚顺序如下图：

接口定义如下：

备注：此处 I/0 输入输出信号电平为 3.3V。

5.2.8 USB 接口(J7,J9,USB1、USB2)

用于连接下游设备。例如 U盘、鼠标、键盘等

1 A+ 扩展编码器 A 相正 9 A- 扩展编码器 A 负相

2 B+ 扩展编码器 B 相正 10 B- 扩展编码器 B 负相

3 GND 扩展编码器电源地 11 +5V 扩展编码器电源输出

4 EXI_21 轴选 A 12 EXI_22 轴选 X

5 EXI_23 倍率 1 倍 13 EXI_24 轴选 Y

6 EXI_25 倍率 10 倍 14 EXI_26 轴选 Z

7 EXI_27 倍率 100 倍 15 OVCC 数字输出电源 +24V

8 OGND 数字输出电源地

引脚 信号 说明 引脚 信号 说明

1 TIO_IN0 通用输入 I/O 6 TIO_OUT0 通用输出 I/O

2 TIO_IN1 通用输入 I/O 7 TIO_OUT1 通用输出 I/O

3 TIO_IN2 通用输入 I/O 8 TIO_OUT2 通用输出 I/O

4 TIO_IN3 通用输入 I/O 9 TIO_OUT3 通用输出 I/O

5 GND 参考地
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5.2.9 HDMI 接口(P2)

用于影像传输，通过控制卡与显示屏连接。

显示屏最好具备 HDMI 接口，或者可以购买 VGA 转 HDMI 模块。

5.2.10 千兆以太网接口(P3)

用于连接局域网，连接网线后，网口的 LED 灯会闪烁。

5.2.11 232 串口(J10,3Pin 端子)

管脚 名称

1 TXD

2 RXD

3 GND

5.2.12 YLR 激光器接口(J15,DB25 公头）

接口包含使能、调制、模拟量信号与专用 I\O 信号，使用 DB25 公头，电缆上的

连接器应为焊线式 DB25 母头。

YLR 激光器接口使用 DB25 公头，引脚排列如下图：

接口定义如下：

引脚 信号 方向 说明

1/4/14 AGND 模拟信号参考地，15、16 脚参考地

16 AN0 输出 第一路模拟量信号，0-10V

15 AN1 输出 第二路模拟量信号，0-10V

5 Red_laser 输出 激光器红光信号

9 Reset 输出 激光器复位信号

10 Enable 输出 激光器使能信号

17 Error 输入 激光器报警信号
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注：数字信号如红光，使能，调制等信号输出电压的大小，以 13 脚、25 脚输入电压相

同；

如：激光器需要 24V 的这些信号，则 13 脚、25 脚接 24V 电源；

激光器需要 5V 的这些信号，则 13 脚、25 脚接 5V 电源

5.2.13 YAG 激光器接口(J13,10Pin 接线端子）

接口包含专用 I\O 信号，使用 10Pin 接线端子。

接口定义如下：

21 IN1 输入 能量分光应答信号，非能量分光勿接

22 Ready 输入 激光器准备好信号

23 DGND 数字信号参考地，5/9/10/17/21/22 脚参考地

24 MOD 0+ 输出 第一路激光器调制信号

11 MOD 1+ 输出 第二路激光器调制信号

12 MOD- 调制信号参考地，11/24 脚参考地

13 +24V 输入 外部电源模块 24V 输入

25 24V_GND 输入 外部电源模块 24V 的参考地

引脚 信号 方向 说明

1 +24V 输出 24V 电压输出

2 DGND 数字信号参考地

3 TRIG 输出 6mA，激光器触发信号

4 D0 输出 6mA，波形切换 D0 位

5 D1 输出 6mA，波形切换 D1 位

6 D2 输出 6mA，波形切换 D2 位

7 D3 输出 6mA，波形切换 D3 位

8 D4 输出 6mA，波形切换 D4 位

9 Laser 输出 6mA，激光器指示灯信号

10 Latch 输出 6mA，波形切换使能位
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