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重要使用者資訊

固態設備的操作特性與機電設備有所不同。「固態控制系統的應用、安裝及維修安全指南」（版本編號 SGI-
1.1可於您當地的洛克威爾自動化公司®銷售辦公室或於http://www.rockwellautomation.com/literature/線上取

得）內容包含固態設備及硬接線機電裝置之間一些重要的相異之處。由於有此相異之處，且由於固態設備
應用範圍廣泛，所有使用此設備的負人員必需確認本設備每一要應用的項目皆可行。

洛克威爾自動化公司不會為任何因為使用或應用此設備而造成的間接或隨之而來之損壞承擔責任。

本手冊中所含的範例及圖示僅為示範目的。由於個別安裝會有許多不同的變數及條件，洛克威爾自動化公
司無法對依照範例及圖示指示進行的實際使狀況負責或提供賠償。

關於本手冊中所述之資訊、電路、設備或軟體部分，洛克威爾自動化公司不承擔任何專利責任。

在取得洛克威爾自動化公司書面同意之前，禁止重製本手冊部分或全部內容。

在本手冊中，如有需要，我們會使用備註提醒您安全注意事項。

Allen-Bradley、CompactLogix、Integrated Architecture、Kinetix、Logix5000、MP-Series、PanelView、POINT I/O、Rockwell Software、Rockwell Automation、RSLogix、Stratix 2000 與 TechConnect 均為洛

克威爾自動化公司的註冊商標。

凡不屬於洛克威爾自動化之註冊商標均為其所屬公司所有。

警告：顯示可能會在危險環境中爆炸， 造成人員受傷、死亡、財產損壞、經濟損失的情

況之資訊。

注意事項：顯示可能造成人員受傷、死亡、財產損壞、經濟損失的實務情況資訊。注意
事項有助於您發現、避免並瞭解危險的後果。

電擊危險：標籤會位在設備上方或裡面 （例如在伺服驅動器或馬達），警告可能會有危
險的高電壓。

燒燙傷危險：標籤可能位在設備 （例如伺服驅動器或馬達）上方或內側，以警告人員表
面可能達危險高溫。

重要資訊 顯示能成功應用及瞭解本產品的重要資訊。
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前言

關於本出版物

本快速啟動手冊針對整合 Kinetix® 350 伺服驅動器至所有透過 EtherNet/IP 網路連線

的 Logix5000 控制器控制系統，提供範例及實作程序。本程式編輯範例容易操作，

並對檢測裝置是否正常運作和通訊提供簡便的解決方案。

使用本出版物前

您必須先在 Logix5000 控制器上完成某些準備工作，然能進行此出版物提供的工作。

例如，在您加入 Kinetix 350 伺服驅動器至 RSLogix 5000 專案中如第 31 頁所示之前，

您必須先在 Logix5000 控制器中建立專案。

如需更多關於運用特定Logix5000控制器完成這些任務的方法，請參閱整合式架構：

Logix5000 控制器系統快速啟動快速參照手冊，版本編號 IASIMP-QR024。

重要資訊 本出版物提供基本的範例任務，讓您可以完成透過 EtherNet/IP 網路連線的 Kinetix 350 伺

服驅動器設定。此任務說明所提供的任務僅為透過 EtherNet/IP 網路連線的伺服驅動器

所能進行的一小部分。您可以利用特定 Logix5000 控制系統中的 Kinetix 350 伺服驅動器完

成其他任務。

重要資訊 第 6 頁，表 1 - 使用本快速啟動手冊之前所需完成的任務中的範例圖片仍針對

CompactLogix 5370 L3 控制器。根據您所使用的 Logix5000 控制器，表格所述之完成任務的

特定步驟可能會有所差異。
洛克威爾自動化出版 IASIMP-QS032A-ZC-P - 2012 年 3 月 5



前言
表 1 - 使用本快速啟動手冊之前所需完成的任務

任務 說明

準備 Logix5000
控制器系統硬
體

組裝控制器系統並連接到所需的通訊網路。特定元件，例如 Logix5000 控制器
和系統電源供應器為必備。其他元件，例如網路通訊模組則為選配。

這些範例圖片顯示如何組 Logix5000 控制器。

重要資訊：本任務不包括安裝特定硬體元件，例如，在您的應用中需要透過網
路連線的 Kinetix 350 伺服驅動器。

準備電腦 在您的電腦上安裝必要的軟體。特定軟體，例如 RSLogix 5000 軟體。

設定網路 完成任務中有關應用所需網路的設定，例如為 Logix5000 控制系統的控制器通訊
連接埠或通訊模組指派 IP 位址。

2 (Rear)

1 (Front)
6 洛克威爾自動化出版 IASIMP-QS032A-ZC-P - 2012 年 3 月



前言
建立一個
RSLogix 5000 專案

建立一個可以配合 Logix5000 控制器使用的專案。此專案包括所需之控制系統元
件和必要的程式編輯。例如，加入階梯圖來測試任務與個別系統元件的關。

表 1 - 使用本快速啟動手冊之前所需完成的任務

任務 說明
洛克威爾自動化出版 IASIMP-QS032A-ZC-P - 2012 年 3 月 7



前言
其他 Logix5000 控制系統快速啟動手冊

本快速啟動手冊提供如何在單一 Logix5000 控制系統的單一網路中使用單一裝置。一

般來說，Logix5000 控制系統包括超過一個控制器、一個裝置和一個網路

例如，一個 Logix5000 控制系統在一個 EtherNet/IP 網路上運作，在控制器、電源供

應器和通訊模組之外，系統可能還具備遠端 I/O 模組、伺服驅動器和 HMI 人機面。

其他快速啟動手冊提供如何在 Logix5000 控制系統上使用不同網路與不同裝置的說

明。若需更多資訊，請參閱整合式架構：Logix5000 控制器系統快速啟動快參照手

冊，版本編號 IASIMP-QR024。

使用每個章節

每章開頭皆包含以下資訊。請在每章開始工作前仔細閱讀這些部分。

• 開始之前 - 此部分列出在開始本章之前必須完成的任務。

• 作業需求 - 此部分列出本章中完成所有步驟所需的工具。

• 遵循下列步驟 - 此部份列出本章中的步驟。
8 洛克威爾自動化出版 IASIMP-QS032A-ZC-P - 2012 年 3 月



前言
從何開始

準備 Kinetix 350
裝置硬體

第 13 頁

事前準備任務

說明位於第 5 頁，使用本出版物前。

1. 準備 Logix5000 控制器系統硬體

2. 準備電腦
3. 設定網路
4. 建立一個 RSLogix 5000 專案

Logix5000
控制器

將 Kinetix 350 伺服驅

動器加入到 RSLogix 
5000 專案中

第 31 頁
洛克威爾自動化出版 IASIMP-QS032A-ZC-P - 2012 年 3 月 9



前言
如何連接硬體

此圖顯示使用 Kinetix 350 伺服驅動器的控制系統範例。

所需軟體

若要完成此快速啟動手冊中的範例，您需要 RSLogix 5000 軟體。您需要 RSLogix 5000
軟體來建立或變更使用 Kinetix 350 伺服驅動器的 RSLogix 5000 專案。

重要資訊 本快速啟動手冊中使用 RSLogix 5000 軟體，版本 20.00.00 或更新版本。因為範例中的

Logix5000 控制器和與其相關聯的任務，在這裡會組合成一個完整的 CompactLogix 5370 L3 控
制系統。CompactLogix 5370 L3 控制系統需配合 RSLogix 5000 軟體，版本 20.00.00 或更新版本。

如果 Logix5000 控制系統使用不同的 Logix5000 控制器，而您透過 EtherNet/IP 網路連線至

Kinetix 350 伺服驅動器時，則軟體最低版本可能會有所差異。

2

3

5

4

1

R
W
P

Logix5000
控制器

Stratix 2000交換器

已安裝 RSLogix 5000
軟體的電腦

MP 系列  旋轉馬達

單相輸入電源

分流電阻器

馬達回授電纜

Kinetix 350 伺
服驅動器

端子擴充座
1734 POINT I/O模組

PanelView Plus 終端機

交流線性濾
波器
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前言
元件列表

需要下列元件以完成本快速啟動手冊的所述任務。

完成事前準備任務的零件需求清單列在第 6 頁，表 1 - 使用本快速啟動手冊之前所需

完成的任務中，請參閱任務相關說明文件。

ü 數量 型號 說明

1 2097-V31PR2-LM Kinetix 350 單軸 EtherNet/IP 伺服驅動器

1 M P L - A 3 1 0 P -
MJ72AA

MP 系列低慣性伺服馬達

1 Kinetix 350 伺服驅
動器需要使用的接
頭因伺服驅動器型
號而有所不同。

2097-V31PR2-LM所
需之特定接頭在伺
服驅動器出廠時隨
附在內。

您不需要另行購買
此零件。

6 針腳安全扭矩關斷（STO）接頭

1 6 針腳馬達電源（MP）接頭

1 24V 直流備用電源（BP）接頭

1 4 針腳一般用途交流輸入電源（IPD）接頭

1 2097-TB1 Bulletin 2097 I/O端子擴充座 - 50針腳 SCSI I/O（IOD）接頭

1 2090- CPWM7DF-
16AA03

6 針腳標準電源線附 SpeedTec DIN 接頭 923 類型

1 2090- CFBM7DD -
CEAA03 

針腳標準電源線附 SpeedTec DIN 接頭 623 類型

1 1585J-M8PBJM-2 RJ45 至 RJ45 跳線乙太網路電纜

3 跳線
洛克威爾自動化出版 IASIMP-QS032A-ZC-P - 2012 年 3 月 11



前言
其他資源

您可以至以下網址檢視或下載出版品：http://www.rockwellautomation.com/literature/。
如欲訂購技術說明文件之紙本，請聯繫您當地的 Allen-Bradley® 經銷商或 Rockwell
Automation 業務代表。

資源 說明

Kinetix 350單軸 EtherNet/IP伺服驅動器使用手
冊，版本編號 2097-UM002

說明 Kinetix 350 伺服器安裝、配線、設定、操作及故障檢
測的方法。

Kinetix 350單軸 EtherNet/IP伺服驅動器安裝說
明，版本編號 2097-IN008

說明 Kinetix 350 安裝和配線的方法。

Logix5000 控制系統的 EtherNet/IP 模組，版本
編號 ENET-UM001

說明 EtherNet/IP 模組安裝、設定和操作的方法。

工業自動化配線及接地指南，版本編號
1770-4.1

提供安裝洛克威爾自動化公司工業用系統的一般指導
原則。

產品認證網站，http://www.ab.com 提供符合聲明、證書及其他認證細節。
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第 1章

準備 Kinetix 350 裝置硬體

在本章中，您將了解我們如何完成下列任務：

• 安裝 2097-V31PR2-LM 伺服驅動器。

• 裝上伺服驅動器各種接頭，例如電源，回授及電阻接頭。

• 設定伺服驅動器的 EtherNet/IP 通訊。

開始之前

進行本章節之前，您必須完成第 5 頁，使用本出版物前所述之任務。

• 準備 Logix5000 控制器系統硬體

• 準備電腦

• 設定網路 - 本章節中所述任務需要 EtherNet/IP 網路。

• 建立一個 RSLogix 5000 專案

本章節中使用的 RSLogix 5000 專案需要 CompactLogix 5370 L3 控制器。
洛克威爾自動化出版 IASIMP-QS032A-ZC-P - 2012 年 3 月 13



第 1 章        準備 Kinetix 350 裝置硬體
作業需求

本表列出完成此章節所述之任務所需的產品表格清單。

 數量 型號 說明

1 2097-V31PR2-LM Kinetix 350 單軸 EtherNet/IP 伺服驅動器

1 MPL-A310P-MJ72AA MP 系列低慣性伺服馬達

1 Kinetix 350 伺服驅動
器需要使用的接頭
因伺服驅動器型號
而有所不同。

2097-V31PR2-LM 所需
之特定接頭在伺服
驅動器出廠時隨附
在內。

您不需要另行購買
此零件。

6 針腳安全扭矩關斷（STO）接頭

1 6 針腳馬達電源（MP）接頭

1 24V 直流備用電源（BP）接頭

1 4 針腳一般用途交流輸入電源（IPD）接頭

1 2097-TB1 Bulletin 2097 I/O 端子擴充座 - 50 針腳 SCSI I/O （IOD）接頭

1 2090-CPWM7DF-16AA03 6 針腳標準電源線與 SpeedTec DIN 接頭 923 型

1 2090-CFBM7DD-CEAA03 針腳標準電源線與 SpeedTec DIN 接頭 623 型

1 1585J-M8PBJM-2 RJ45 至 RJ45 跳線乙太網路電纜

3 跳線
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準備 Kinetix 350 裝置硬體        第 1 章
請遵循以下步驟

+
24
-

+24V DC
-24V DC

準備盤體

將 Kinetix 350
伺服驅動器

接地

第 16 頁

第 17 頁

安裝 Kinetix 
350 伺服驅

動器

第 17 頁

裝上馬達電纜
屏蔽層夾頭

第 25 頁

馬達回授接頭配
線

第 26 頁

連接 Kinetix 350 伺
服驅動器至

EtherNet/IP 網路

第 27 頁

停用安全扭矩關
斷 （Safe Torque-off）

功能

第 18 頁

馬達電源接頭
配線

第 24 頁

指派 IP 位址給

Kinetix 350 伺服驅

動器

第 27 頁

1  2      3  4  5  6
STO

W

V

U

PE

W

V

U

IOD 接頭配線

第 20 頁

Pin 26
Pin 25Pin 46

Pin 47
Pin 48
Pin 49
Pin 50 Pin 29

Pin 28
Pin 27

+

-

備用電源接頭
配線

第 22 頁

輸入電源接頭
配線

第 23 頁
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第 1 章        準備 Kinetix 350 裝置硬體
準備盤體

2097-V31PR2-LM 伺服驅動器必須安裝在接地的盤體上。本快速啟動手冊假設您在事

前準備工作中已將 Logix5000 控制系統硬體裝在盤體上。

• 如果您已安裝上漆且接地的盤體，請跳到安裝 Kinetix 350 伺服驅動器一部分。

• 如果您尚未安裝上漆且接地的盤體，進行下一段必須先進行安裝。

若需更多關於正確安裝 Kinetix 350 伺服驅動器至盤體上的資訊，請參閱 Kinetix
350 單軸 EtherNet/IP 伺服驅動器使用手冊，版本編號 2097-UM002。

安裝 Kinetix 350 伺服驅動器

1. 請確認最小間隙以便安裝
2097-V31PR2-LM 伺服驅動器

至盤體上。

25.0 mm （1.0 in.）

3 mm （0.12 in.）3 mm （0.12 in.）

25.0 mm （1.0 in.）
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2. 使用所示尺寸，確保您的安裝孔位於正確的位置。

3. 使用 M4 （#6-32）鋼質機器螺絲及 1.1 N•m （9.8 lb•in）的扭矩安裝伺服驅動器

至盤櫃，先從上方的固定孔開始，然後是下方的固定孔。

4. 將所有的固定點旋緊。

將 Kinetix 350 伺服驅動器接地

使用網狀接地帶或 4.0 mm2 （12
AWG）100 mm（3.9 in.）長的銅線，

將 2097-V31PR2-LM 伺服驅動器接

地至搭接機櫃接地匯流排，如圖所
示。

11.8
(0.46)

6.6
(0.26)

7.1
(0.28)

B 

38.1 
(1.5) 

182
(7.18)

190
(7.50)

30.8
(1.21)

Ø 4.57
(0.18) 3x

A 

238
(9.37)

9.7
(0.38)

5.0
(0.19)

238 mm
?9.37???

為了提供建議的電纜
彎曲半徑，接頭套件
下方需有額外的間
隙。

尺寸單位為 mm （in.）

網狀 接地帶 搭接機櫃 接地匯流排

接地網或配電接地
接地螺柱
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第 1 章        準備 Kinetix 350 裝置硬體
停用安全扭矩關斷（Safe Torque-off）功能

安全扭矩關斷功能主要提供應用上的安全條件。本功能可以安全的將電源從伺服驅
動器輸出電源裝置（IGBT）的閘級觸發電路上去除。Kinetix 350 伺服驅器出廠時，

本功能預設為啟用。

如果您的應用如快速啟動手冊所示而不需使用安全選項時，您可以停用安全扭矩關
斷功能。如圖所示，您可以使用跳線器配線停用安全扭矩關斷功能快速啟動手冊中
的任務並不需要包含安全條件的環境。您可以停用安全扭矩關斷功能。

請依下列步驟停用安全扭矩關斷功能。

1. 移除伺服驅動器上的 STO 接

頭。

2. 如圖所示，將 STO 可採用動態

之跳線器安裝至端點。

3. 將STO接頭插入伺服驅動器的

底部。

重要資訊 若需在環境包含安全條
件的情況下使用安全扭
矩關斷功能的相關資訊，
請參 Kinetix 350 單軸

EtherNet/IP 伺服驅動器使

用手冊，版本編號 2097-
UM002。

1  2      3  4  5  6
STO安全扭力切斷

（STO）接頭

伺服驅動器底視圖

STO-1
STO-2
STO-3
STO-4
STO-5
STO-6

可採用動態
之跳線器
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配線圖

您可以將 120V或 240V單相輸入電源接至您的Kinetix 2097-V31PR2-LM伺服驅動器。

完成快速啟動手冊中的任務後，您所使用的是 120V 單相電源。

下列圖表顯示 Kinetix 2097-V31PR2-LM 伺服驅動器接上 120V 單相電源的方法。本章

節後續會提供更多有關如何連接每個接頭的詳細說明。

IOD 接頭配線

2097-V31PR2-LM 伺服驅動器出廠時就已啟用伺服驅動器 ENABLE 功能。除了此設

定外，您必須接上 2097-TB1 I/O 端子擴充座，才能完成本快速啟動手冊所述之任務

像是任務中會提到控制系統可以執行伺服驅動器指令，像是第 44 頁，Test the Axis 所
述之連接測試。

重要資訊 請注意下列圖表並非表示所有 Kinetix 2097-V31PR2-LM 伺服驅動器的配線方法。僅表示

完成快速啟動手冊中的任務所需之連線。

350 若需更多關於 Kinetix 350 伺服驅動器配線方式的資訊，請參閱 Kinetix 350 單軸

EtherNet/IP 伺服驅動器使用手冊，版本編號 2097-UM002。

搭接機櫃 接
地匯流排

單相交流輸
入 120V rms 交

流，50/60 Hz

使用者提供

+24V 直流

主電源單相交
流輸入 （IPD）
接頭

備用電源
（BP）接頭

馬達電源
（MP）接頭

接地螺柱

L2/N

L1

接觸器
線圈

輸入保
險絲

保險絲斷
開或斷路

器

電纜屏蔽
夾頭

交流線性
濾波器
（選用）

保護接地

N 

L1

L2/N

針腳 26

針腳 29

針腳 27

針腳 28

使用者提供
24V 直流電源

供應器

I/O （IOD）
接頭

+

-
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第 1 章        準備 Kinetix 350 裝置硬體
若要將 Kinetix 伺服驅動器的伺服驅動器 ENABLE 功能設定為啟用狀態，您必須透

過 IOD 接頭，將一個使用者提供的外部 24V 直流電源供應器連接至伺服驅動器。

請依下列步驟使用 IOD 接頭。

1. 確認使用者提供的外部電源供應器尚未接上電源。

2. 將外部電源供應器的 -24V 直流端子線材連接到 IOD 接頭上的針腳 26 （+/- 超
行程，啟用與主畫面）。

3. 將針腳 27（負硬體超行程）的線材跳線至 IOD 接頭上的針腳 28（正硬體超行

程）。

4. 將針腳 28（正硬體超行程）的線材跳線至 IOD 接頭上的針腳 29（伺服驅動器

啟用）。
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5. 將外部電源供應器的 +24V 直流端子線材連接到 IOD 接頭上的針腳（ENABLE
訊號）

6. 如圖所示位置，將 IOD 接頭插

入伺服驅動器中。

重要資訊 請勿連接電源至外部電源
供應器。

Pin 26
Pin 25Pin 46

Pin 47
Pin 48
Pin 49
Pin 50 Pin 29

Pin 28
Pin 27

+

-

使用者提供
24V 直流電

源供應器

I/O 連線
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備用電源接頭配線

您需要使用者提供的外部 24V 直流電源供應器來為伺服驅動器提供備用電源。請依

下列步驟連接 BP 接頭。

1. 確認使用者提供的外部電源供應器尚未接上電源。

2. 移除伺服驅動器上的 BP 接頭。

3. 移除兩條 1.5 mm2 （16 AWG）

銅線上約 6 mm（0.25 in.）的絕

緣層。

4. 將外部電源供應器的 +24V 直

流端子線材連接到BP接頭上的

+24V 直流端子。

5. 將外部電源供應器的 -24V 直流端子線材連接到 BP 接頭上的 -24V 直流端子。

6. 如上圖所示位置，將接頭插入伺服驅動器中。

重要資訊 請勿連接電源至外部電源供應器。

+
24
-

+24V DC
-24V DC
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輸入電源接頭配線

您可以透過 IPD 接頭，使用 120V 交流或 240V 直流電源連接至 2097-V31PR2-LM 伺

服驅動器的電源輸入。在此快速啟動手冊中，將說明如何將 120V 交流電源連接至

伺服驅動器。

請依下列步驟連接 IPD 接頭。

1. 確認 120V 交流電源尚未接上電源。

2. 移除伺服驅動器頂端的 IPD
接頭。

3. 移除兩條 2.5 mm2（14 AWG）

銅線上約 7 mm（0.28 in.）的

絕緣層。

4. 依照下列表格，將 120V 交流

電源線的線材插入 IPD 接頭

的位置中。

如果是使用 120V 交流電源作為輸入電源連接時，將不會使用 L2/N 接頭。

5. 如上圖所示位置，將接頭插入。

電源線材 端子

黑色 L1

白色 N

綠色

保護接地

重要資訊 請勿連接電源至外部電源供應器。

L2/N

L1

N

????

????????
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馬達電源接頭配線

本出版物使用 2090-CPWM7DF-16AA03 標準電源線與 SpeedTec DIN 接頭 923 型，作

為連接 2097-V31PR2-LM 伺服驅動器到馬達的線材。

請依下列步驟連接電源線到 MP 接頭。

1. 移除伺服驅動器底部的 IPD 接頭。

2. 移除兩條 2.5 mm2（14 AWG）

銅線上約 7 mm（0.28 in.）的

絕緣層。

3. 如下表所示位置，將適當的
線材插入接頭。

4. 如上圖所示將 MP 接頭插入模組中。

5. 連接 2090-CPWM7DF-16AA03 電纜的另一端至馬達中。

MP 系統伺服
馬達配線

端子

綠色 / 黃色 保護接地

V / 黑色 W

V / 黑色 V

U / 棕色 U

W

V

U

PE

W

V

U

????????
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裝上馬達電纜屏蔽層夾頭

請依下列步驟裝上馬達電纜屏蔽層夾頭。

1. 在伺服驅動器內 50…75 mm （2…3 in.）處找到安裝電纜屏蔽夾頭的位置。

2. 確定電纜夾頭的位置並鑽孔。

3. 找到馬達電源線位於夾頭下方的部份，除去約 1 吋的電纜護套使屏蔽網狀層露

出。

4. 將露出的電纜網狀層與夾頭成一直線。

5. 使用隨附的夾頭及的兩個 #6-32 x 1 螺絲，將屏蔽層固定至盤體上。

注意事項：請規劃系統的安裝，以便在將系統從盤體上卸下後執行切割、鑽孔、
抽頭與焊接。因本系統為開放型構造，請小心防止金屬碎屑掉入。金屬碎屑或
其外物會堵塞於電路中，會造成元件損壞。

25 mm
（1.0 in.）

若面板以上漆，請先除漆
以避免金屬接觸。

34 mm
（1.34 in.）

馬達電源接地屏蔽夾頭

12.7 mm
（0.50 in.）

50…75 mm
（2…3 in.）

50…75 mm
（2…3 in.）
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馬達回授接頭配線

本 出 版 物 使 用 標 準 電 源 線 與
SpeedTec DIN 接頭 623 型，作為連

接馬達回授訊息到伺服驅動器的線
材。

請依下列步驟連接 MF 接頭。

1. 將預模製回授電纜插入伺服驅
動器前端的 MF 接頭。

2. 鎖緊馬達回授接頭頂端和底部
的固定螺絲，將連線固定。

3. 連接電纜的另一端至 MPL-A310P-MJ72AA 馬達中。
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連接 Kinetix 350 伺服驅動器至 EtherNet/IP 網路

請依下列步驟連接 2097-V31PR2-LM 伺服驅動器至 EtherNet/IP 網路。

1. 先進行1585J-M8PBJM-2端的連

線，請將 RJ45 對 RJ45 跳線乙

太網路電纜連接到 Kinetix 350
伺服驅動器前方。

2. 將乙太網路電纜的另一端接到
EtherNet/IP 網路。

指派 IP 位址給 Kinetix 350 伺服
驅動器

您可以使用伺服驅動器操作介面手動指派 IP 位址給 2097-V31PR2-LM 伺服驅動器，

或是透過已啟用 DHCP 的伺服器動態指派 IP 位址。因為本出版物所述之任務需要

在私人網路中進行，所以使用伺服驅動器的操作介面派 IP 位址。

圖中顯示您需要操作介面的哪些按
鈕以進行變更。

手動指派 IP 位址前，請先停用

DHCP 模式。

重要資訊 如果您在手動指派 IP 位址

前並未停用 DHCP 模式，下

次電源重新啟動時，伺服
驅動器會遺失您先前指派
的 IP 位址。

按鈕

顯示螢幕
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請依下列步驟指派 IP 位址給您的 2097-V31PR2-LM 伺服驅動器。

1. 依第 23 頁，輸入電源接頭配線所述，將伺服驅動器接上 120V 交流電源。

不要將 BP 接頭接上電源。

2. 按下 。

3. 使用 取得 DHCP 參數。

使用上下箭頭捲動所有選項，此時顯示螢幕上會出現每個參數。

4. 確認該參數設定值為 0。

5. 若 DHCP 參數設定為 1 則使用 與 將其設為 0。

6. 重新啟動伺服驅動器電源。

變更便會生效。除非之後您啟動 DHCP 模式，否則每次重新啟動伺服驅動器後，都

會繼續使用這組手動指派的 IP 位址。

2097-V31PR2-LM 伺服驅動器出廠時的 IP 位址為 192.168.124.200。如果要完成本快

速啟動手冊所述之任務，您必須將 IP 位址變更為 192.168.1.5。
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請依下列步驟指派 IP 位址給您的伺服驅動器。

1. 按下 。

2. 使用 存取參數 IP_1。

3. 按下 。

4. 使用 設定參數 IP_1 的值。

5. 按下 。

6. 重複進行步驟 1 到步驟 5，變更剩下的 IP 位址參數 IP_2、IP_3 和 IP_4。

7. 重新啟動伺服驅動器電源。

8. 使用 BP 接頭接上備用電源。

其他資源

若您在準備 Kinetix 350 伺服驅動器時需要協助，請參閱第 12 頁的其他資源清單。
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備註：
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第 2章

將 Kinetix 350 伺服驅動器加入到 RSLogix 5000 專案中

在本章中，您將了解我們如何完成下列任務：

• 將 2097-V31PR2-LM 伺服驅動器加入到 RSLogix 5000 專案中並設定組態。

• 將專案下載至控制器中。

• 將伺服驅動器接上電源並測試其中一個軸，藉此檢查伺服驅動器的通訊狀態。

開始之前

進行本章節的內容之前，您必須完成這些任務：

• 第 5 頁，使用本出版物前中有任務說明，包括：

– 準備 Logix5000 控制器系統硬體

– 準備電腦

– 設定網路 - 本章節中所述任務需要 EtherNet/IP 網路。

– 建立一個 RSLogix 5000 專案

本章節中使用的 RSLogix 5000 專案需要 CompactLogix 5370 L3 控制器。
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• 第 1 章，第 13 頁，準備 Kinetix 350 裝置硬體中有任務說明，包括：

– 準備盤體

– 安裝 Kinetix 350 伺服驅動器

– 將 Kinetix 350 伺服驅動器接地

– 停用安全扭矩關斷（Safe Torque-off）功能

– 備用電源接頭配線

– 輸入電源接頭配線

– 馬達電源接頭配線

– 裝上馬達電纜屏蔽層夾頭

– 馬達回授接頭配線

– 連接 Kinetix 350 伺服驅動器至 EtherNet/IP 網路

– 指派 IP 位址給 Kinetix 350 伺服驅動器

作業需求

您需要 RSLogix 5000 軟體以完成本章節提到的任務。
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請遵循以下步驟

將 Kinetix 350 伺
服驅動器加
入到 RSLogix 
5000 專案中

第 34 頁

設定運動群組

第 37 頁

設定軸屬性

第 39 頁

為 Kinetix 350 伺
服驅動器系統

供電

第 41 頁

軸測試

第 44 頁
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將 Kinetix 350 伺服驅動器加入到 RSLogix 5000 專案中

1. 確定 2097-V31PR2-LM 伺服驅動不是由 IPD 接頭或是 BP 接頭供電。

2. 確定下列 RSLogix 5000 專案事項：

• 專案已離線。

• 已將控制器的 Time Synchronization （時間同步）設定為啟用。

Enable Time Synchronization（啟用時間同步）的功能位於 Controller Properties（控

制器屬性）對話方塊中的 Date/Time （日期／時間）標籤頁。

3. 確認 Logix5000 控制器模模式

開關位於 PROG 模式的位置。

4. 用右鍵按一下網路並選擇 New
Module （新增模組）。

重要資訊 本節提到的任務需使用 CompactLogix 5370 L3 控制器專用之 RSLogix 5000 專案。CompactLogix 5370
L3 控制器需配合 RSLogix 5000，版本 20.00.00 或更新版本。

如果您使用不同的 Logix5000 控制器，專案的 RSLogix 5000 軟體版本需求可能有所差異。

RUN

REM

PROG
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5. 選擇 Kinetix 350 伺服驅動器並

按一下 Create （建立）。

Select Module Type （選擇模組

類型）對話方塊會根據使用的
Logix5000 控制器以及

RSLogix 5000 軟體不同而有所

差異。

New Module （新增模組）對話

方塊會開啟。

6. 設定新伺服驅動器。

a. 輸入伺服驅動器名稱。

b. 按一下 Ethernet Address （乙

太網路位址）選項。

在此範例中，選用私有網路
位址。

c. 輸入您伺服驅動器的 IP 位

址。

IP 位址必須符合第 27 頁，指

派 IP 位址給 Kinetix 350 伺服

驅動器中使用的 IP 位址。

4. 按一下 Module Definition （模組定義）區中的 Change （變更）。

Module Definition （模組定義）對話方塊會開啟。
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8. 從 Electronic Keying （電子鍵

控）下拉式功能表中，選擇
Disable Keying （停用鍵控）。

9. 按兩下 OK（確定）關閉 Module Definition（模組定義）及 Module Properties（模

組屬性）對話方塊

10. 在 2097-V31PR2-LM 伺服驅動

器 上 按 一 下 右 鍵 並 選 擇
Properties （屬性）。

Module Properties （模組屬性）

對話方塊會開啟。

11. 按一下 Associated Axes （相關

軸）分頁。

12. 按一下 New Axis （新增軸）。

New Tag （新增標籤）對話方

塊會開啟。

重要資訊 選擇停用鍵控可以確
保您可以輕鬆完成任
務。在一般應用中，我
們建議您儘可能不要
停用鍵控功能。
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13. 輸入軸名稱。

AXIS_CIP_DRIVE 為預設資料

類型。

14. 變更範圍至您的控制器專案，

在此例中，範圍是
Kinetix_350_project。

15. 按一下 Create and Close （建立

後關閉）

16. 出現 Module Properties（模組屬性）對話方塊時，新增的軸會顯示在 Axis 1: field。

17. 按一下確定。

設定運動群組

請依下列步驟完成運動群組的設定。

1. 用右鍵按一下 Controller
Organizer （控制器管理器）中

的Motion Groups（運動群組），

並選擇 New Motion Group （新

增運動群組）。

New Tag （新增標籤）對話方塊會開啟。
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2. 輸入新的運動群組名稱。

3. 按一下 Create and Close （建立

後關閉）

新的運動群組便會出現在
Motion Groups 資料夾下。

4. 用右鍵按一下新運動群組並選
擇 Properties （屬性）。

Motion Group Properties （運動

群組屬性）對話方塊會開啟。

5. 按一下 Axis Assignment （軸分

配）標籤頁，並將您在步驟 12
中建立的軸從 Unassigned （未

分配）設定為 Assigned （已分

配）。

6. 按一下確定。
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設定軸屬性

完成下列步驟以設定 Axis_1 的屬

性。

1. 在 Controller Organizer（控制器

管理器）中的 Axis_1 按一下右

鍵，選擇 Properties （屬性）。

Axis Properties （軸屬性）對話

方塊會開啟。

2. 按一下 Motor （馬達）分類。

Motor Device Specification（馬達

裝置規格）對話方塊會開啟。

3. 從 Data Source （資料來源）下

拉式功能表中，選擇 Catalog
Number （型號）。

4. 按一下 Change Catalog（變更型

號）。

Change Catalog （變更型號）對話方塊會開啟。

5. 選擇馬達型號。

本快速啟動手冊選用的是
MPL-A310P-MJ72AA，MP 系列

馬達。選擇的正確的型號為
MPL-A310P-M。
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6. 按一下 OK （確定）將 Change Catalog （變更型號）對話方塊關閉。

屬於您馬達的馬達資料會出現在 Motor 分類中。

7. 按一下 Apply （套用）。

屬於您的 MPL-A310P-MJ72AA 的馬達資料會出現在 Motor 分類中。

在快速啟動手冊中，此任務說明內有關其他分類的參數都不需要進行變更。

8. 按一下 OK （確定）將 Axis Properties （軸屬性）對話方塊關閉。

9. 儲存檔案並下載至您的控制器。

10. 確認控制器處於 Remote Run （遠端執行）模式。
40 洛克威爾自動化出版 IASIMP-QS032A-ZC-P - 2012 年 3 月



將 Kinetix 350 伺服驅動器加入到 RSLogix 5000 專案中        第 2 章
為 Kinetix 350 伺服驅動器系統供電

開始進行本節之前，請確定您的 Kinetix 350 伺服驅動器和控制器的 EtherNet/IP 網路

連接埠都已正確連線與設定。

請依下列步驟為伺服驅動器系統供電。

1. 將 MPL-A310P-MJ72AA 馬達的負載中斷連線。

2. 將 120V 交流主要輸入電源接上 2097-V31PR2-LM 伺服驅動器的 IPD 接頭。

3. 檢查四字元狀態指令是否開始顯示 00，然後跳至伺服驅動器的 IP 位址。

如果是，請繼續下個步驟。

如果指示燈沒亮，請回到步驟
2。

4. 將 24V 直流電源接上

2097-V31PR2-LM 伺服驅動器

的 BP 接頭。

電擊危險：為避免電擊風險，Bulletin 2097 伺服驅動器的所有固定與配線工作請在供

電前進行。

一旦供電後，即便不在使用狀態下，接頭端子上仍可能有電壓存在。

注意事項：為避免人員受傷或損壞設備，請將馬達的負載中斷連線。在開始為
系統供電時請確認所有馬達間無連線。

四字元
狀態指示燈

資料輸入狀態
指示燈
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5. 查看 2097-V31PR2-LM 伺服驅

動器的指示燈狀態。

指示燈包含下列狀態：

• N - 網路

• M- 模組

• A - 軸

網路和模組指示燈應為恆亮綠燈，軸狀態指示燈應為閃爍綠燈。如果指示燈並
非如上所述，您必須找出造成此狀況的問題所在。

使用下列表格檢測並修正系統的潛在問題。

表 2 - 狀態指示燈

狀態指示燈 條件 狀態

網路 熄滅 未供電或未定義 IP 位址。

交互顯示綠燈 / 紅
燈

自動測試模式（開機診斷）。等候恆亮綠燈。

閃綠燈 待命 - 伺服驅動器尚未設定或是未建立連線。

恆亮綠燈 伺服驅動器已準備好進行網路通訊。

閃紅燈 可復原的小錯誤或連線逾時。

恆亮紅燈 無法復原的錯誤或 IP 位址重複。

模組 熄滅 無電源。供電。

交互顯示綠燈 / 紅
燈

自動測試模式（開機診斷）。等候恆亮綠燈。

閃綠燈 待命 - 伺服驅動器尚未設定或是未建立連線。

恆亮綠燈 伺服驅動器運作正常。

閃紅燈 可復原的錯誤。在顯示螢幕上會出現四位數的錯誤
訊息。
若需更多關於伺服驅動器的錯誤資訊，請參閱 Kinetix
350 單軸 EtherNet/IP 伺服驅動器使用手冊，版本編號
2097-UM002。

恆亮紅燈 無法復原的錯誤。在顯示螢幕上會出現四位數的錯
誤訊息。
若需更多關於伺服驅動器的錯誤資訊，請參閱 Kinetix
350 單軸 EtherNet/IP 伺服驅動器使用手冊，版本編號
2097-UM002。
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軸 熄滅 下列任何情況出現：
•熄滅
•正在初始化 - 匯流排尚未運作
•正在開機 - 匯流排尚未運作
•正在預先充電 - 匯流排尚未運作

閃紅燈／綠燈 正在自動測試（開機診斷）。

閃綠燈 下列任何情況出現：
•正在初始化 - 匯流排正在運作
•軸已停止。

閃琥珀色燈 下列任何情況出現：
•正在關機 - 匯流排正在運作
•尚無法啟動。

恆亮綠燈 下列任何情況出現：
•軸正在停止。
•軸正在啟動。
•軸正在運作。
•軸正在測試。

閃紅燈 下列任何情況出現：
•軸正在取消中。
•軸遭遇嚴重錯誤。

恆亮紅燈 下列任何情況出現：
•軸正在取消中。
•軸遭遇嚴重錯誤。

表 2 - 狀態指示燈

狀態指示燈 條件 狀態
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軸測試

請依以下步驟對軸完成測試。

1. 移除 Axis_1 的負載。

2. 用右鍵按一下 Motion Group 資

料夾中 Axis_1 並選擇 Properties
（屬性）。

Axis Properties （軸屬性）對話

方塊會開啟。

3. 按一下 Hookup Tests （連接測

試）分類。

4. 按一下 Motor and Feedback（馬

達與回授）標籤頁。

5. 輸入 2.0 作為馬達與回授測試

的週期值。

馬達與回授測試可以確認馬達
的電源和回授連線已正確連
接，且您可以命令馬達運轉。

6. 將 24V 直流電源接上 2097-V31PR2-LM 伺服驅動器的 IOD 接頭。

7. 按一下 Start （啟動）。

重要資訊 本節假設您的 2097-V31PR2-LM 伺服驅動器指示燈顯示伺服驅動器已如預期運作。

如果狀態指示燈表示伺服驅動器並未處於完整運作的狀態，如第 42 頁，表 2 所示。

請在繼續進行本節前先利用上述表格找出伺服驅動器所顯示的問題。
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RSLogix 5000 - Motor and
Feedback Test （RSLogix 5000 -
馬達與回授測試）對話方塊會
開啟。Test State（測試狀態）為

Executing （執行中）。

當測試成功完成時，Test State
（測試狀態）會從Executing（執

行中）變成 Executing to Passed
（已通過）。

8. 按一下確定。

對話方塊會開啟以確認轉軸方
向是否正確。

9. 按一下 Yes （是）。

10. 出現提示時，請按一下接受測
試結果。

若測試失敗，此對話方塊會開啟。

1. 按一下確定。

2. 回到第 34 頁，將 Kinetix 350 伺

服驅動器加入到 RSLogix 5000
專案中並確認您已正確完成每個步驟。

重要資訊 在這段時間裡，馬達轉
軸應該會開始轉動。同
時軸狀態指示燈應顯
示恆亮綠燈的狀態。
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調整軸

在此快速啟動手冊中，您不需要進行軸的調整。但在某些應用中，您需要進行調整
以提升 EtherNet/IP 網路上整合運動控制的應用需求。必須依個別應用定義條件和參

數調整。

若需更多關於依應用調整 Kinetix 350 伺服驅動器的資訊，請參閱 Kinetix 350 單軸

EtherNet/IP 伺服驅動器使用手冊，版本編號 2097-UM002。

其他資源

若需協助您將 Kinetix 350 伺服驅動器加入至 RSLogix 5000 專案中的其他資源清單，

請參閱第 12 頁。
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洛克威爾自動化技術支援

洛克威爾自動化在網頁上提供的技術資訊可協助您使用我們的產品。
在 http://www.rockwellautomation.com/support 網站中，您可以找到技術手冊、常見問題的知識庫、技術及應用

程式的說明、範例程式碼以及軟體更新套件的連結，以及 MySupport 服務，這項服務讓您以針對需求對這

些工具做最有效的運用。

如需安裝、設定及故障排除等更進一步的電話支援，請利用我們所提供的 TechConnectSM 支援計畫。欲取

得更多資訊，請洽詢您當地的經銷商或洛克威爾自動化公司代表，或造訪 http://www.rockwellautomation.com/
support/。

安裝協助

若安裝後 24 小時內出現問題，請翻閱本手冊之資訊。您可以聯繫客戶支援部門，尋求初始協助，讓您的

產品順利完成設定並開始運轉。

新產品退貨

洛克威爾自動化產品出廠時，皆會測試其所有產品，以確保其可完全正常運作。若您的產品仍無法運轉且
需要退回，請依以下程序進行。

說明文件意見回饋

您的意見將有助我們提供更佳的服務，滿足您對說明文件的需求。如有任何改善此文件的建議，請完成以
下表單──版本編號 RA-DU002，您可在 http://www.rockwellautomation.com/literature/ 找到該表單。

美國或加拿大 1.440.646.3434

美國或加拿大以外地區 使用全球分公司搜尋器：http://www.rockwellautomation.com/support/americas/phone_en.html，或聯繫您當地的
洛克威爾自動化代表。

美國境內 請聯絡您的經銷商。您必須提供客戶支援案件編號（請撥打以上電話號碼取得）給您的經銷商，
才能完成退貨流程。

美國以外 請洽詢您當地的洛克威爾自動化公司代表，進行退貨流程。
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