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CAN-109QC 驱动控制一体系统产品说明书 

一、系统特点（本产品有带屏 YP-CAN-109QC 与不带屏 WP-CAN-109QC 两款） 

1、工作电压：直流 12V—30V，一般 42 电机建议 12V, 57 电机建议 24V；建议驱动控制

《=1.8NM 及以下的 57 和 42 电机。 

2、驱动电流：0.5—3.5A 的 8 种电流可选； 

3、驱动细分：1—32 的 8 种细分可选； 

4、运行脉冲频率：最高输出频率达 50KHZ； 

5、1 路板载电位器调速和 1 路外部电位器调速接口(只能二选一使用)； 

6、5 路数字量输入(低电平有效,即电源负极)；可接按钮开关，限位开关； 

7、3 路数字量 OC 方式输出(输出电流 500ma ，输出低电平有效)，可外接 5V 继电器； 

8、1 路 CAN 接口：开放的通信协议，我公司提供详细协议说明书； 

9、7 种运行模式可选；(1、液晶触摸屏控制模式 2、CAN 通信模式   

3、往返运行模式     4、正反触发模式  5、单次触发模式) 

      6、正反点动模式   7、正反触发模式(按设定距离) 

10、应用领域：工业自动化控制 

11、产品尺寸：118 X 76 X 33 mm 

二、基本操作 

1、通过 12 位拨码开关设定运行模式、驱动器细分、驱动器电流；【拨下靠底表示 ON】 

说明 内部/外部电位器选择（只能 2选一），只在模式 3—7状态下有效 

SW1 为 ON,外接 0—10V模拟量输入信号有效； OFF无效； 

SW2 为 ON,内部电位器有效； OFF无效； 

SW3 为 ON,外部电位器有效； OFF无效； 

 

SW4 SW5 SW6 说明(7种运行模式的选择) 

OFF OFF OFF 1、液晶触摸屏控制模式 

OFF OFF ON 2、Modbus-rtu 通信控制模式 

OFF ON OFF 3、往返运行 

ON OFF OFF 4、正反触发运行 

ON OFF ON 5、单次触发运行 

ON ON OFF 6、正反点动运行 

ON ON ON 7、正反触发运行（按设定距离） 

 

细分 SW7 SW8 SW9 

 NC ON ON ON 

 1 ON ON OFF 

 2/a ON  OFF ON 

 2/b OFF ON ON 

 4 ON OFF OFF 

 8 OFF ON OFF 

 16 OFF OFF ON 

 32 OFF OFF OFF 
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电流 SW10 SW11 SW12 

 0.5 ON ON ON 

1.0 ON OFF ON 

1.5 ON  ON OFF 

2.0 ON OFF OFF 

 2.5 OFF ON ON 

 2.8 OFF OFF ON 

 3.0 OFF ON OFF 

 3.5 OFF OFF OFF 

 

2、7 种运行模式功能介绍（拨码设定后） 

一上电，LED1，LED2 会亮灭 1 次。然后进入对应的运行模式中。 

说明 液晶触摸屏 

控制模式 

CAN 

通信模式 

往返运行 

模式 

单次触发 

模式 

正反触发 

模式 

正反点动 

模式 

正反触发 

模式(按距离) 

LED1 灭 灭    亮      亮     灭     灭     灭 

LED2 灭 灭    灭      亮     亮     灭     灭 

 

  (1)：液晶触摸屏控制模式：功能和 CAN 通信模式一样；用液晶触摸屏代替 CAN 上位

机软件进行操作。 

(2)：CAN 通信模式：详细参见我们的 CAN 通信协议说明。 

1>可以实现电机单步运行、正转、反转、停止、回机械零点和多步自动运行功能。 

2>实时状态显示：输入、输出状态、电机运行状态等。 

3>设定运行参数有：步距角、细分、启动频率、加减频率、运行速度、运行方向、运

行距离、停止模式、正反启动信号、正反限位信号、机械零点信号、波特率等。 

    注意（特别说明）： 

（A）怎样触发信号？ 比如在往返运行模式下，需要触发启动。则将 IN1 和电源负极

短接一下松开。触发正限位就是 IN2 和电源负极短接一下松开。 

（B）速度问题：上面 1-2 模式的速度和运行工程、测试等，在屏上或通过命令帧操作；

而下面的模式 3-7：运行速度可以通过调速开关（电位器）来调节。 

(3)：往返运行模式（往返次数可在 CAN 通信模式软件命令中电机参数界面里设置）     

IN1---启动 (触发后，电机立即正转) 

IN2---正限位 (触发后，电机立即反转) 

IN3---反限位 (往返次数为 1；则触发后，电机立即停止。若次数大于 1，则触发后，电

机又开始正转。) 

IN4---急停。（此输入一旦触发，电机停止运行。） 

该模式下，首先触发 IN1 电机立即正转，正转运行过程中触发 IN2，电机立即反方向运 

行。当电机反转运行过程中触发 IN3，电机立即正转。如此往返运行。 

直到触发输入端口 IN4，电机立即停止。(或者往返次数达到设定的次数之后，碰到 IN3 

就停止运行)。 

(4)：单次触发运行模式     

IN1---启动 (触发后，电机立即正转) 

IN2---急停 (下次再触发 IN1 后，电机运行方向和上一次一致) 

IN3---急停 (下次再触发 IN1 后，电机运行方向为反向) 
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IN4---急停 (下次再触发 IN1 后，电机运行方向为正向) 

该模式下，首先触发 IN1 电机立即正转，当触发 IN2 或 IN3 或 IN4 后停止。再次触发 IN1， 

电机启动运行方向由上一次停止触发控制信号决定。 

(5)：正反触发运行模式     

IN1---正转 (触发后，电机立即正转) 

IN2---反转 (触发后，电机立即反转) 

IN3---正限位  

IN4---反限位  

该模式下，触发 IN1 电机立即正转；触发 IN2 电机立即反转；在正转过程中，碰到 IN3， 

电机立即停止(此时只能再反转)。在反转过程中，碰到 IN4，电机立即停止(此时只能在正转)。 

(6)：正反点动运行模式   

IN1---正转 (一直输入有效，不是触发一下松开；电机就一直正转。松开就停) 

IN2---反转 (一直输入有效，不是触发一下松开；电机就一直反转。松开就停) 

IN3---正限位  

IN4---反限位  

在正转过程中，碰到 IN3，电机立即停止(此时只能再反转)；在反转过程中，碰到 IN4， 

电机立即停止(此时只能再正转)。 

(7)：正反触发运行模式 (按设定距离运行)    

IN1---正转 (触发后，电机就正转一定的距离) 

IN2---反转 (触发后，电机就反转一定的距离) 

IN3---正限位  

IN4---反限位  

在正转过程中，碰到 IN3，电机立即停止(此时只能再反转)；在反转过程中，碰到 IN4， 

电机立即停止(此时只能再正转)。 

三、自带触摸屏的操作界面介绍（操作方法与上位机软件类似，参考相应界面说明） 
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四、CAN 通信协议操作介绍（上位机软件操作） 

本小节主要针对本 CAN-109QC+我公司的 CAN 集中器+PC 端上位机的模式（通过串口），

在 PC 端运行上位机操作软件，我们公司提供基于串口的 VISUAL BASIC 和 LABVIEW 两种平

台的上位机源代码。还有一类客户应用 CAN 通信的模式：就是参考我们的通信协议，自己

开发 CAN 上位机软件方案（此类客户请参考我们另外提供的通信协议说明书）。 

1、VB 上位机模式 

CAN-109QC 通过 CAN 接口与 我们的 CAN 集中器相连，CAN 集中器通过串口与 PC 端 

相连，在 PC 端安装并运行我公司提供的 VB 应用软件。运行界面如下： 

系统连接正常后，输入串口

号，并点击此按键。

MODBUS-CAN通用功能调试

针对CAN-109QC的功能调试

和参数设定

 

“设定并打开串口”后，若操作成功，则相应上面的操作界面的功能都可以测试。 

 

然后对应专用功能测试这块，进入各自界面就可以针对我们 CAN-109QC 驱控设备进行
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相应的基本参数配置、测试和工程参数设定、运行了。点击”基本参数界面”按钮，进入界面： 

 

基本参数说明： 

步距角：电机固有参数；默认设置 1.8。 

细分：细分越大，电机运行越平滑。通过这个参数就可以知道电机转 1 圈需要的脉冲个

数。默认设为 8 细分，就是 200X8 = 1600 个脉冲 1 圈。其他细分情况下，以此类推。驱动器

是多少细分，软件上就设为多少。 

启动频率：由静止突然启动并进入不失步的正常运行所容许的最高频率。单位 HZ，默

认设置 50HZ。 

加减频率：从启动速度慢慢加速到运行速度的一个频率；单位 HZ，默认设置 50HZ。 

螺距：电机转 1 圈对应移动的距离。( 或者说电机转 1 圈的单位), 默认设置为 1；比

如设为 1，单位就是圈；比如电机连接 1605 的丝杆，说明电机转 1 圈移动的距离是 5mm ，

则此处设定为 5 ，单位就是 mm ； 

正、反限位信号设置：可设置为 0 和 1—4(对应 IN1-IN4 输入口)；0 表示无设置。比如

正限位设为 1，(此时 IN1 上需要接光电传感器信号)，那么电机在正转过程中碰到传感器就

会停止。 

往返次数：也就是设置运行模式 2 的运行次数。默认设置 1.若为 0，无限循环；为 1，

循环 1 次，以此类推。 

相对/绝对运行设置：针对单次运行命令有效。值为 0 表示相对，1 绝对。比如：相对

运行时，若测试距离为 2，电机就从当前位置运行 2。比如：绝对运行时,若测试距离为 2,

当前位置为 1,则电机运行 1;若测试距离为 2，当前位置为 2，则电机不运行;若测试距离为 2，

当前位置为 3，则电机反向运行 1。 

机械零点信号设定：可设置为 0 和 1—4(对应 IN1-IN4 输入口)；0 表示无设置。一般可

接机械原点开关。比如设为 2，(此时 IN2 上需要接光电传感器信号)，当点击手动调试界面

中的回机械零按钮，电机一直反转，直到碰到传感器停止。 

设定外接正、反转启动信号：可设置为 0 和 1—4(对应 IN1-IN4 输入口)；0 表示无设置。

此正反信号有效时，则按下面 3 种运行方式运行。比如正转启动设为 1，反转启动设为 2。

则当 IN1 上有信号时，下面设定的方式正转。IN2 同理。 

设定正反信号启动的运行方式：有 3 种运行方式，对应设置为 0—2 位置模式：即按设

定测试距离和速度正转；速度触发模式：即按设定测试速度正反转，信号断开电机不停；速

度点动模式：即按设定测试速度正反转，信号断开电机停止。 
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手动测试界面说明： 

测试运行方向：正向/反向； 

测试运行速度：单位是转/每分钟；一般不超过 600 转/每分钟(单次运行、正转、反转、

回机械零都是使用这个速度来运行)； 

测试运行距离：比如螺距为 1，测试运行距离为 2，则对应电机转 2 圈；比如螺距为 2，

测试运行距离为 1，则对应电机转半圈； 

工程启动信号：可设置为 0 和 1—4(对应 IN1-IN4）, 0 表示无设置。比如设为 1，表示

IN1 启动。即可外接按钮开关来启动工程。 

工程停止信号：可设置为 0 和 1—4(对应 IN1-IN4)，0 表示无设置。比如设为 2，表示 IN2

停止即可外接按钮开关来停止工程。 

回机械零：按下后，电机一直反转。直到碰到了机械零点信号才停止电机。机械零点信

号可以接一个光电开关或接近开关。 

 单次运行(单步运行)：电机按照上面设定的方向、速度和距离运行。 
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工程参数界面说明： 

工程号：默认为 1，也只能为 1； 

工程总步数：最大可设为 33。出厂默认为 1； 

设定第 XX 步的参数：xx 为 1 表示第 1 步参数，xx 为 2 表示第 2 步参数…. 

输入 xx 有效停止本步：可设为 0—5，对应输入 IN0-IN5；0 表示无设置；比如设为 1 表

IN1 信号控制本步停止；2 表示 IN2 信号控制本步停止； 

输入 xx 有效启动本步：可设为 0—5，对应输入 IN0-IN5；0 表示无设置；比如设为 1

表示 IN1 信号控制本步启动；2 表示 IN2 信号控制本步启动；(若本步有设定，则会一直等

待此信号有效后，才运行下一步动作！) 

启动频率：工程本步启动频率，默认为 50HZ； 

加减频率：工程本步加减频率，默认为 50HZ； 

运行方向：即工程本步运行的方向。（0 为正转，1 为反转） 

运行速度：即工程本步电机运行的速度，单位转/每分钟。默认为 200 

运行距离：即工程本步电机运行的距离。默认为 1 

运行完延时： 即工程本步运行完的延时时间，单位是毫秒。默认为 0 

第 xx 步到第 yy 步循环 zz 次：相当于跳转功能。xx ，yy 必须小于等于当前步号，xx

必须小于等于 yy。比如在第 7 步的时候设定为从第 3 步到第 5 步循环 1 次，那么动作为运

行完第 7 步之后会跳转到第 3 步，然后第 4，第 5 步，然后再运行第 8 步，直到本工程最后

1 步结束。 

工程循环次数：也就是第 1 步到最后 1 步循环动作的次数。默认为 1。若循环次数为 0，

则工程无限循环。 
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自动运行界面说明： 

当前坐标显示：即实时显示电机当前的位置。 

工程启动：启动工程，将按照设定的工程参数一步一步的运行。 

工程停止：停止工程。相当于系统的急停按钮。 

回数据零：比如当前坐标显示为 2，按下该按钮后，电机会一直反转，直到当前坐标显

示为 0，则停止电机。注意和回机械零的区别！！ 

坐标清零： 将当前坐标显示的值修改为 0。 

 

2、labview 上位机模式（功能与 VB 软件功能类似） 
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附件：接线图 
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