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一、产品简介 

1、概述 

IHSS57-RC 是一款完美融入 RS-485 与 CAN 总线通讯控制技术的

新型 Modbus-RTU、CANopen 总线一体化步进电机。该步进电机驱动器

采用标准 Modbus-RTU 总线通讯协议和 CANopen 总线通讯协议以及

DS402 控制协议控制算法，相比传统步进驱动器与步进电机的组合，

成本更低，安装更加便捷，而且能够有效地避免步进电机丢步问题，

并有效地抑制电机温升，明显地降低电机振动，极大地增强电机高速

性能。此一体化步进电机集总线通讯控制、接线简洁、无丢步、低温

升、高转速、高转矩、低成本、维护方便等优点于一体，是一款性价

比极高的运动控制产品。 

2、技术特点 

 无丢步，定位精准 

 支持标准 RS-485 总线以及 CAN 总线 

 支持标准 Modbus-RTU 协议以及 CANopen 协议 

 内置位置、速度和回零三种控制模式 

 内置 CW、CCW、SW 三个 5V 或 24V IO 信号输入，用于限位和回零

参考 

 一个 BREAK 刹车信号输出信号 

 RJ45 标准网络化连接，从站之间通过双绞网线连接即可 
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 传输频率最高支持 1Mbps，传输距离最远可达 1KM 

 100%额定转矩驱动马达 

 变电流控制技术，电流效能高 

 振动小，低速运行平稳 

 内置加减速控制，改善启停平滑性 

 用户可自定义细分 

 兼容 1000 线和 2500 线编码器 

 一般应用参数无需调整 

 缺相保护、过流保护、过压保护和超差保护 

3、应用领域 

适合各种力矩要求较大的点对点控制自动化设备和仪器，例如：

剥线机、打标机、切割机、激光照排、绘图仪、数控机床、物流仓储

设备、新能源锂电设备、自动装配设备等。在用户期望总线控制、小

噪声、高速度的设备中应用效果特佳。 
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二、技术指标 

1、电气、机械和环境指标 

输入电压 24~50VDC 

连续电流输出 4.0A 

通讯类型 RS-485 总线通讯/CANopen 总线通讯 

最大通讯距离 RS-485 通讯：1.2KM  CAN 总线通讯：1KM 

最大支持从站号 RS-485 通讯：32  CAN 总线通讯：128 

最大通讯速率 
RS-485 通讯：115200bps 

CAN 总线通讯：1Mbps 

逻辑输入电流 7~20mA（10mA 典型值） 

 

保护 

 过电流动作值 峰值 12A±10% 

 过压电压动作值 200VDC 

 过差报警阈值可通过驱动器的前面板或手持智能调

节器设置 

外形尺寸（mm） 128×91×56 

重量 约 1500g 

使 

用 

环 

境 

场合 尽量避免粉尘、油雾及腐蚀性气体 

工作温度 最大 70℃ 

储存温度 -20℃~+80℃ 

湿度 40~90%RH 

冷却方式 自然冷却或强制冷风 
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  2、机械安装尺寸图 

详细安装尺寸图，请见名为“iHSS57-RC 尺寸图”的 PDF 附件。 

简图如下： 
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三、错误报警及 LED 灯闪烁次数 

 

 

 

红灯闪烁次数 报警说明 

红灭，绿灯闪烁 驱动器 CAN 通讯未链接 

红灭，常绿 驱动器正常上电 

1 红 常绿 驱动器过流 

2 红 常绿 驱动器参数上传错误 

3 红 常绿  驱动器供电电压超过最大值 

4 红 常绿 驱动器位置超差 

5 红 常绿 驱动器通讯错误 

6 红 常绿 CCW 方向限位 

7 红 常绿 CW 方向限位 

8 红 常绿 SW 方向限位 

9 红 常绿 驱动器过热 

10 红 常绿 电机缺项报警 
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四、驱动器接口与接线介绍 

1、 接口定义 

1）电源端口 

端子号 符号 名称 说明 

1 DC+ 电源输入端正极 +DC 范围在

20~50V 2 GNG 电源输入接地端 

2）控制信号端口（10 针） 

端子号 符号 名称 说明 

1 CW+ CW 限位正 兼容 5V 

和 24V 2 CW- CW 限位负 

3 SW+ 机械原点限位正 兼容 5V 

和 24V 4 SW- 机械原点限位负 

5 CCW+ CCW 限位正 兼容 5V 

和 24V 5 CCW- CCW 限位负 

7 PE+ NC  

8 PE- NC 

9 BRAKE+ 刹车信号正 +

-  10 BRAKE- 刹车信号负 
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3）通讯端口 

485 与 CAN 总线共用的通讯接口引脚排列定义见下图所示： 

端子号 信号 名称 图示 

1 CANH CAN 网络 H 信号 
 

PIN1 PIN8

 

2 CANL CAN 网络 L 信号 

3 GND CAN 网络地线 

4 GND 485 网络地线 

5 485A 485 网络 A 端 

6 485B 485 网络 B 端 

7、8 NC 空端子 
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2、控制信号接口电路图 

   控制信号输入和输出接口电路图，如下图所示。 

     

图 2 IO 差分信号接法 

   

图 3 共阳极接法 
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图 4 共阴极接法 

注意：控制信号电平可以兼容 5V 和 24V。 

3、串口接线图 

驱动器

RS232

HISU调试器

串口

专用电缆
 

图 5 参数调试接线原理图 

注意： 

IHSS57-RC与 HISU调试器连接的电缆必须为专用电缆,使用前请

确认，以免发生损坏。 
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4、RS-485 总线网络接线示意图 

 

图 6 总线网络接线示意图 

5、CAN 总线网络接线示意图 

 

 

图 7 总线网络接线示意图 
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五、驱动器参数设置    

IHSS57-RC 驱动器的参数设置方法：通过 HISU 调试器的 RS232 串

行通讯口，采用专用调试软件完成参数设置。驱动器内部存有一套对

应电机最佳的默认出厂配置参数，用户只须按照具体使用情况调整驱

动器内部细分数即可，具体参数及功能见下表： 

参数的实际值=设定值×相应的量纲 

序号 名称 范围 量纲 重启 

驱动 

默认 

参数 

P1 电流环比例增益 0—4000 1 否 1000 

P2 电流环积分增益 0—1000 1 否 100 

P3 驱动器阻尼系数 0—500 1 否 250 

P4 位置环比例增益 0—3000 1 否 2000 

P5 位置环积分增益 0—1000 1 否 200 

P6 速度环比例增益 0—3000 1 否 500 

P7 速度环积分增益 0—1000 1 否 1000 

P8 驱动器开环电流 0—60 0.1 否 25 

P9 驱动器闭环电流 0—40 0.1 否 10 

P10 驱动器报警电平 0—1 1 否 0 

P11 驱动器方向电平 0—1 1 否 1 

P12 驱动器边沿选择 0—1 1 否 1 

P13 驱动器使能电平 0—1 1 否 0 
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P14 驱动器到位电平 0—1 1 否 0 

P15 编码器线数选择 0—1 1 是 0 

P16 驱动器位置超差 0—3000 10 否 400 

P17 驱动器细分选择 0—15 1 是 2 

P19 驱动器指令平滑 0—10 0 否 2 

P20 用户自定义细分 4—1000 50 是 8 

P21 厂家参数 保留 保留 保留 保留 

P22 厂家参数 保留 保留 保留 保留 

P23 厂家参数 保留 保留 保留 保留 

P24 厂家参数 保留 保留 保留 保留 

P25 开闭环叠加比例 0—40 1 否 10 

P26 驱动器停止阻尼 0—500 1 否 200 

P27 驱动器低速阻尼 0—500 1 否 50 

P28 厂家参数 保留 保留 保留 保留 

P29 厂家参数 保留 保留 保留 保留 

P30 驱动器缺相检测 0—1 1 是 1 

P31 厂家参数 保留 保留 保留 保留 

P32 厂家参数 保留 保留 保留 保留 

P33 厂家参数 保留 保留 保留 保留 

P34 厂家参数 保留 保留 保留 保留 

P35 厂家参数 保留 保留 保留 保留 

P36 驱动报警历史 1     
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P37 驱动报警历史 2     

P38 驱动报警历史 3     

P39 驱动报警历史 4 0    

P40 厂家参数 保留 保留 保留 保留 

P41 厂家参数 保留 保留 保留 保留 

P42 IO 信号极性选择 0—1 1 是 1 

P43 通讯方式选择 0—1 1 是 1 

共有 43 个参数设置，可以通过 HISU 下载到驱动器内。下面分别对每

一种参数的设置进行说明： 

 参数 P1，P2，P3，P4，P5，P6，P7 分别用了设置电流环，系统阻

尼，位置环，速度环的各个参数。  

 参数 P8， P9 分别用于设置开环电流，闭环控制电流。（实际电

流=开环电流+闭环电流） 

 参数 P10，用于报警输出电平选择，参数 0 表示正常工作时光耦

输出三极管截止；驱动器报警时光耦输出三极管导通。反之亦然。  

 参数 P11，用于方向电平选择，通过该参数的设置，可以改变控

制端电平的控制方向。 

 参数 P12，用与选择脉冲的触发边沿，0 表示下降沿触发，1 表示

上升沿触发。 

 参数 P13，用于使能信号的电平选择，一般选用 0，低电平使能，

即无需外接使能输入信号。反之亦然。 

 参数 P14，选择到位输出电平，0 表示驱动器满足到位条件时光耦
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输出三极管截止；未满足到位条件时光耦输出三极管导通。反之亦然。 

 参数 P15，编码器的线数选择，0 表示 1000 线，1 表示 2500 线。 

 参数 P16，设定位置过差的阈值。（实际值=设定值×10） 

 参数 P17，驱动器的细分设置 

参数 0 1 2 3 4 5 6 7 

细分数 自定

义细

分 

800 1600 3200 6400 12800 25600 51200 

参数 8 9 10 11 12 13 14 15 

细分数 1000 2000 4000 5000 8000 10000 20000 40000 

提示：另外驱动器还为用户提供了可以自由设置的任意细分，具体参

数通过模式 P20 设置。 

 参数 P19，指令平滑系数 

 

1 2 10…0

 

图 8 指令平滑系数 

 参数 P20，用于用户自定义细分数。 

 参数 P30，驱动器缺相检测，1 表示开启，0 表示关闭。限厂家维

修使用。 

 参数 P42，IO 输入信号极性选择，P42=0：使用 PNP 型限位开关；
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P42=1：使用 NPN 型限位开关。 

 参数 P43，通讯方式选择，P43=0：选择 485 通讯，P43=1：选择

CANopen 通讯。 
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六、拨码开关设定 

6.1、波特率设置 

CANopen 通讯以及 RS-485 串口通讯波特率设置通过旋码开关 BD 设

置，其设置如下表： 

S3 旋码值 CANopen 波特率（bps） RS-485 串口波特率（bps） 

0 12.5k 1200 

1 20K 2400 

2 50K 4800 

3 100K 9600 

4 125K 19200 

5 250K 38400 

6 500K 57600 

7 1M 115200 

6.2、站号设置 

站号设置采用子、母组合旋码设置，其中 S1 为子旋码，S2 为母

旋码。 

从站号 = S2*16+S1 
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七、典型应用接线图 

由 IHSS57-RC 驱动器等构成的典型接线图如图 9 所示。电源根据

匹配电机电压等级选择 DC20~50V。            

 

 
 

图 9典型接线图 

注意： 

1、电阻 R 接在控制信号端，阻值为 3~5K。 

2、BREAK 信号对电机刹车控制需要外接继电器控制，最大通过电流为 50mA。 

3、RJ45 网络接口通过标准双绞网线连接到其他从站，两个网络端口无特殊区别。 
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八、常见问题及故障处理 

1 电源灯不亮 

 输入电源故障，请检电源线路.电压是否过低。 

2 上电或者运行转动一小角度后报警 

 检查电源线是否接触良好； 

 检查电源电压是否正确； 

 检查 P8、P9 参数是否正确。 

3 通讯正常，但未能运行 

 检查主站发送的指令以及顺序是否正确； 

 检查相应的参数是否正确； 

 检查通讯类型及接线是否正确。 

4  CAN 通讯异常 

 检查通讯线路是否完好； 

 检查电机驱动器是否设置为 CAN 总线通讯协议，若电机通讯协议

不是 CAN 总线通讯协议，通过编码器重新设置； 

 检查通讯波特率是否正确。 

5  驱动器位置超差 

 检查 P16 参数是否正确。 
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6  参数上传错误 

 重新设置参数。 

7 输入电压过高 

 检查输入电压是否超过 50V，若超过 50V，降低输入电压。 

8 通讯错误 

 检查波特率是否正确，若不正确，通过旋码开关重新设置； 

 检查主从通讯协议是否一致，若不一致，通过编码器重新设置。 

9 CW,SW,CCW 方向限位 

 检查相应的限位开关是否被激活，如未激活则检查 P42 参数是否

为相应的 PNP 或者 NPN 限位开关接法匹配值。 
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附录  按键板说明（ISU-DM） 

一、主要功能： 

1、复位参数 

2、参数调节功能 

3、参数上传、下载功能。 

二、按键面板介绍 

                  旋钮

LED显示区

                                           按键区MODE
SET

ESC Enter

 

图 1 按键面板图 

按键功能说明： 

            

 

 

 

 

 

 

图标 功能 序号 功能 

MODE/SET 模式设置 ESC 连接/退出 

 左移  数值减 

 数值增 Enter 确定 

 右移   
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三、上电显示与连接： 

1、上电显示 rEAdy__图如下： 

     

                  旋钮

rEAdy_ 

                                           按键区MODE
SET

ESC Enter

驱动器

RS232接口

 
图 2 上电后显示图 

 

2、连接： 

    连接成功显示如下：（如果没连接上 LED 数码管会一直闪烁） 

         

                  旋钮

ISU_SS

                                           按键区MODE
SET

ESC Enter

 

图 3 连接操作说明图   

 

 

 

 

 

 

按ESC 键 

进行连接 
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四、模式功能切换： 

1、连接成功后，由 MODE 键进入各个模式功能，下图为参数复位功能： 

                  旋钮

PA_RST

                                           按键区MODE
SET

ESC Enter

 

图 4 功能模式操作说明图   

2、功能说明如下： 

LED 显示 功能 备注 

PR_RST 参数复位 参数初始化 

PA_ _01 参数调节 调节参数值 

dA_ _UP 参数上传/下载 多组参数上传/下载 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

按 MODE 键 

进入模式切换 
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五、操作说明 

 1、按键操作总框图： 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 5 按键操作流程图 

说明：按各个功能键进行模式或参数调节，箭头表示按键后的效果。 

 

 

 

上 电 显 示

rEADy_ _ _ 

参数下载模式 

dA_ _dn 

 

参数号选择 

PA_ _xx 

进行参数复位并返

回 PR_RST 

参数调节模式  

PA_ _01 

ESC

C 

Ent

er 

MO

DE 

参数上传模式 

dA_ _UP 

MOD

E 

参数上传 

参数下载 

显示参数

1dxxxx 

按移位和加

减键进行参

数设置 

ES

C 

Enter 

Enter 

参数复位模式

PR_RST 

 

Enter 

MOD

E 
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2、参数模式操作举例： 

                  旋钮

PA_ _01

                                           按键区MODE
SET

ESC Enter

 
图 6 参数调节显示图 

 

显示
PA_ _01

显示
PA_ _01
…………
…………
PA_ _25

显示

PR_RST

显示
1d0000

…………
…………
1d0009

显示
1d0000

显示
1d000x

…………
…………
4dx000

发送设定值
并返回

MODE
SET

ESC

Enter

Enter

 

图 7 参数调节流程图 

说明：每个参数调节范围为 0--4000，按确认键（Enter 键）进入调节参数时，可以查看到该

参数的初始值，更改好参数后，显示的是驱动器实际返回的值。（如：更改发送值为 9，实

际返回 1，则显示为 1） 
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参数说明见下表： 

显示 地址 初始值 说明 范围 

PR_RST 0x00 11  0——4000 

PR_ _01 0x01 xx  0——4000 

PR_ _02 0x02 xx  0——4000 

PR_ _03 0x03 xx  0——4000 

PR_ _04 0x04 xx  0——4000 

PR_ _05 0x05 xx  0——4000 

PR_ _06 0x06 xx  0——4000 

PR_ _07 0x07 xx  0——4000 

PR_ _08 0x08 xx  0——4000 

PR_ _09 0x09 xx  0——4000 

PR_ _10 0x0a xx  0——4000 

PR_ _11 0x0b xx  0——4000 

PR_ _12 0x0c xx  0——4000 

PR_ _13 0x0d xx  0——4000 

PR_ _14 0x0e xx  0——4000 

PR_ _15 0x0f xx  0——4000 

PR_ _16 0x10 xx  0——4000 

PR_ _17 0x11 xx  0——4000 

PR_ _18 0x12 xx  0——4000 

PR_ _19 0x13 xx  0——4000 

PR_ _20 0x14 xx  0——4000 

PR_ _21 0x15 xx  0——4000 

PR_ _22 0x16 xx  0——4000 

PR_ _23 0x17 xx  0——4000 

PR_ _24 0x18 xx  0——4000 

PR_ _25 0x19 xx 旋钮 0——4000 
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联系我们 

深圳市杰美康机电有限公司 

Shenzhen Just Motion Control Electromechanics Co.,ltd. 

总部地址：深圳市南山区科技园科苑路 9 号 24 栋 5 楼 

  （金威啤酒厂旁） 

工厂地址：深圳市宝安区留仙三路鸿威工业区 A 栋 2 楼 

电    话：0755-26509689（10 线）  26502268 

传    真：0755-26509689 

QQ ：400 189 0098    2355 528 523 

Http：//www.jmc-motion.com 

Http：//www.szjmc.cn 

E-mail：info@jmc-motion.com 

2355840110@qq.com 

mailto:info@jmc-motion.com
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