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1. 安全性 

1.1 一般安全 

 

警示: 为了防止可能的事故或人身伤害，在开始对 AMI5000 远程手操器进行安装或调试前，应首先阅读和理解本手

册的内容。 

 

本手册以及附在远程手操器上的警示仅指出了 ANCA Motion 公司能够预见的危险。请注意它们并未涵盖所有可能

危险。 

对于因操作员误用或滥用上述设备而导致的任何事故，ANCA Motion 概不承担任何责任。 

对上述设备进行安全操作是您本人的责任。通过遵守本手册当中所列出的安全注意事项、提示以及警示，将有助于

确保您自身的安全以及您周围人员的安全。 

 

在所有时候都必须理解和遵守以下要点：  

 设备操作人员必须仔细阅读本用户手册，确保在操作远程手操器之前首先了解正确操作步骤。 

 如果有两名或多名人员同时操作，应制定沟通信号，以便在进入其他操作步骤之前对安全性加以确认。 

 应始终确保在安装和操作过程中，对您的周围环境加以留意，确保在设备附近没有障碍物或其他人员。 

 应采取必要措施，以确保您的衣服、头发或者个人物品（比如首饰）不会与设备发生缠绕。  

 除非获得授权，否则不得移除远程手操器的盖儿以及与手操器内部发生接触。 

 在接通设备之前，应确保所有安全功能都已经到位，并且设备工作正常。  

 当设备工作时，切勿触摸任何裸露的电缆、连接件或配件。 

 不要对远程手操器施加过度的机械力，因为那将会导致设备功能失常或失效。 

 应保持远程手操器周围干净整洁。 

 切勿在设备运行过程中尝试对其进行清洁或检查。 

 只有具备适当资质的人员方可安装、操作、修理和/或更换本设备。 

 应了解最近急救站的位置。 

 应确保所有外部接线都获得清晰标示。这将会有助于您以及您的同事发现可能的电气安全隐患。 

 只有在所有电源都获得绝缘之后，方可对设备进行清洁和检查。 

电缆安装应当遵守适用的本地法律法规。 
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2. 简介 

2.1 目的 

本手册提供了安装、调试和操作 AMI5000 远程手操器所需要的信息。本手册专门旨在满足拥有适当资质的工程师、

技工、技师以及操作员的需求。  

本手册已经尽力对适用于远程手操器的步骤进行了简化。但是，基于信息在某些时候所具有的复杂性，我们假设读

者对相关设备、其配置和/或编程已经具备一定的知识。  

2.2 关于 AMI5000 远程手操器 

AMI5000 远程手操器被作为人机界面（HMI）使用。它采用了 EtherCAT® 通信技术来与 ANCA 运动控制系统软件

进行接口，以便实现快速和灵活的实时控制。 

手操器需要两个支持产品：手操器附板和基座。这些产品需要分别下订购. 

远程手操器电缆将手操器附板与手操器连接起来，而手操器附板将作为控制系统与远程手操器之间的桥梁。 

由于手操器为手持设备，因此可以将基座安装到终端用户设备上，以便于方便地对手操器进行存放。 

 

请参见 3.2  产品特点 一节，以便获取有关可用功能的更多信息。 
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2.3 术语和缩写 

 

EMC 电磁兼容性  

I/O 输入/输出  

N/A 不适用  

GND 接地 

AC / DC 交流/直流 

CNC 电脑数字控制 

OPB 输出物理布尔值 

IPB 输入物理布尔值 

IPI  输入物理整数 

N/C 引脚未连接 

PD2 2 级污染等级 

表 1 - 术语和缩写 

 

2.4 商标 

EtherCAT® 是德国 Beckhoff Automation GmbH 公司授权使用的注册商标和专利技术。 
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3. 产品概述 
 

3.1 简介 

本章将会向读者提供下列信息，用于对远程手操器进行介绍： 

 产品特点 

 标签与标识设置 

 产品概述与规格  

3.2 产品特点 

ANCA Motion AMI5000 远程手操器具有以下特点：  

 结构设计紧凑，符合人体工程学要求 

 16 个带有 LED 显示的触觉开关 

 手动脉冲发生器(MPG) 

 进给率控制功能 

 双通道急停控制 

 双通道保持-运行开关 

 EtherCAT
®
 连接 

 可升级固件. 

3.3 AMI5000 远程手操器产品标签说明 

远程手操器上带有识别标签。标签结构如下所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 3-1 远程手操器标签  

 

如要确保产品保修能够顺利执行，必须保持这些标签没有损伤，并且可以清晰阅读。应当仔细将标签上的数字记录

下来，并另外加以保存，以防产品标签受到损坏或丢失。标签可以在产品背面找到。 

 

注: 在任何情况下都不得对这些标签进行任何篡改。如果标签损坏，将会导致产品保修失效。 

 

输入电压： 

输入电流： 

台湾出产 
安装 

D: 已绕线 

系列 

5: AM5000 
类型 

C: HMI 

ID (产品) 

04: 操作盒 

AMI5-C0401-DE00 

打印版本 

XX: 客户 

现场总线 

E: EtherCAT 

长度 (线缆) 
0: 2m   3: 3m     
4: 4m   5: 5m     
6: 6m   7: 7m     
8: 8m   9: 9m 
A: 10m 

 

保留 
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3.4 远程手操器概述 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 3-2 远程手操器概况图  

AMI5000 远程手操器拥有许多有用功能，在 3.2 节-产品特点 当中有详细讨论。上图显示了不同控制按钮在该手持

设备上的布局。请注意，本手册所提供的按钮标签说明只是一个例子，其他方案也可提供。 

Emergency Stop 

送给速率 

控制  

保持 -运

行按钮 

机械控制按钮 

EtherCAT 状态显示 

MPG 手轮 

急停按钮 
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图 3-3 附板略图 

手操器通过附板，并使用 19 针圆形电缆与控制系统进行接口。附板上还配备了连接器，供客户进行 EtherCAT 通

信连接。参见 5.2 节连接器概述以获取更多信息。 

 

图 3-4 带接线插头的附板  

 

图 3-5 装在基座中的远程手操器  

可以将基座安装到终端用户设备上，以方便对手操器的存放。 

X1 连接器 

X3 连接器 
X2 连接器 
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3.5 远程手操器规格图 

3.5.1 手操器的机械视图(无基座) 

 

图 3-6 远程手操器规格(mm) 

3.5.2 手操器机械视图(带基座) 

 
图 3-7 带基座的远程手操器规格(mm) 
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3.5.3 手操器基座的机械视图 

 
图 3-8 远程手操器基座规格(mm) 

3.5.4 手操器基座安装孔图例 

 

 
图 3-9 远程手操器基座安装孔图例(mm) 
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3.5.5 手操器附板机械视图 

 

 

图 3-10 附板规格(mm) 

3.5.6 手操器附板剖面图例 

 

 

图 3-11 附板规格 (mm) 

 



 机械安装 

ANCA Motion D–000166 版本 V01 15 

4 

4. 机械安装 

4.1 简介 

本章将会介绍远程手操器基座的安装。. 

 安装前检查 

 安装现场要求 

 安装  

4.2 安装前检查 

 在安装基座前，参见第 3.3 节 -  AMI5000 远程手操器产品标签说明 以确保您拥有应用所需的正

确版本。 

 检查远程手操器是否在运输过程中受到损坏。如有损坏，请立刻通知您的经销商。 

4.3 安装现场要求 

4.3.1 安装现场 

以下是对安装现场的一组要求。不遵守这些指示，可能会导致产品失效或产品工作性能下降。 

 远程手操器只能安装在室内。 

 参见 4.3.2 节 – 安装  以便了解正确的安装流程。. 

 必须对第 1 章 – 安全性 当中所列出的安全注意事项加以理解和遵守。  

 操作环境必须不包含任何腐蚀性物质、金属颗粒、灰尘、冷凝物、易燃物质和气体。 

 不得将远程手操器和远程手操器基座安装在污染等级超过 PD2 的环境当中。 

4.3.2 安装  

 AMI5000 远程手操器必须垂直安装，或者安装在具有非直角角度的表面上。 

 应确保远程手操器四周保持 50mm 的自由空间。 

 不得将远程手操器安装在产生热量的其他设备附近。 

 AMI5000 远程手操器基座所安装的金属板的厚度至少应不低于 1mm，并且基座背部所附着的金

属板的平整度最大偏差不得超过 0.5mm/m。 
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4.4 安装 

4.4.1 安装远程手操器基座 

 

参见 3.5 节 -  远程手操器规格图  关于远程手操器的规格及安装孔位置的说明。 

步骤 1 

按照第 3.5.4 节 -  手操器基座安装孔 

步骤 2 

对基座进行定位，以便基座上的 3 个孔与终端用户设备上的 3 个孔对齐。   

步骤 3 

将 M6 螺丝牢固固定到终端用户设备上，以便完成安装。将安装螺丝拧到 4Nm. 

步骤 4 

将手操器放置到基座上，手操器将会由 3 块磁铁牢固地吸住。按照第 5 节 - 电气安装 的说明，

将适当的电缆连接到附板上。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

图 4-1 AMI5000 远程手操器的机械安装  

  

图 4-2 允许安装角度 

步骤 2 步骤 3 步骤 4 
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5. 电气安装 

5.1 简介 

本章包含了远程手操器电气安装的有用信息： 

 连接器概述 

 连接与接线图 

 通信接线 

 

AMI5000 远程手操器必须由专业人员进行安装。所谓专业人员就是具备与安装和/或调试控制设备，包括 EMC 方

面的必要技能和资质的人士或机构。 

 

5.2 连接器概述 

5.2.1 AMI5000 远程手操器附板 

 

图 5-1 AMI5000 远程手操器的机械安装  

 X1 – 远程手操器的圆形连接器 5.2.1.1

 

连接器 代号 功能 配合连接器 

18 针圆形连接器 X1 
将手操器连接到手操器

附板上 
与手操器一同提供 

 

 X2 – 供电与安全接口连接器 5.2.1.2

 

连接器 代号 功能 配合连接器 

Phoenix 插座  MC 

1,5/10-G-3,81 
X2 

为手操器提供供电和安

全接线 

Phoenix 
 FK-MCP 1,5/10-ST-3,81 

 

  

X1 

X2 

X3 
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5.2.1.2.1 电源引脚分配 

 

 
 

图 5-2 附板上 X2 的引脚位置 

 

 X3 - EtherCAT 连接器 5.2.1.3

连接器 代号 功能 配合连接器 

RJ45 X3 EtherCAT 电缆 8P8C 模块化连接器 

 
 

 EtherCAT 连接器引脚分配 5.2.1.3.1

连接器 引脚编号 标签 

X3 

 

1 TX+ 

2 TX- 

3 RX+ 

4 N/C 

5 N/C 

6 RX- 

7 N/C 

8 N/C 

表 2 EtherCAT 连接器引脚分配 

 

以太网连接器拥有两个 LED 指示灯，本应用当中只使用其中一个。位于连接器上的绿色

LED 将用于显示以太网电缆已经连接或者处于活跃状态（接收或发送数据）。 

  

8 7 6 5 4 3 2 1 

10  

9  

8  

7  

6  

5  

4  

3  

2  

1  

连接/活动 

未使用 



 电气安装 

ANCA Motion D–000166 版本 V01 19 

5 

5.3 接线图 
图 5-3 显示了远程手操器、手操器附板、用户安全系统、24VDC 电源以及 CNC 主控制器的的典型接线图。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 5-3 远程手操器的接线  

 手操器接线(电源与安全系统集成) 5.3.1.1

24VDC 电源单元用于向手操器提供指定电流。安全接线应当连接到代号为 X2 的连接器上，如图所示。电源与安

全系统的集成接线由终端用户提供。 

在 24VDC 的供电电压下，最大供电电流为 100mA。 

 

 EtherCAT 电缆 5.3.1.2

标准的 EtherCAT 电缆被用于将远程手操器与其他 EtherCAT 设备连接起来。对于 8P8C 模块化连接器来说，必须

采用下列类型的电缆。它们通常被称为 “RJ45 屏蔽接插线”。  

 

电缆 名称 电缆屏蔽 电缆对儿屏蔽 

Cat 5e 或更高 
F/UTP 铝箔 无 

SF/UTP 丝网加铝箔 无 

 
 

 TP = 对绞线 

 U = 非屏蔽对儿 

 F = 铝箔 

 S = 屏蔽(编织丝网型) 

直电缆或对绞电缆都可以使用。 

第 14 节– 配件 

手操器 
 

附板 

手操器 

电缆 

手操器 

接线 

用户 

安全 

系统 

24 VDC 

电源 

CNC 

主机 

EtherCAT 

电缆 
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6. 通信 

6.1 EtherCAT®
1
 

 

AMI5000 远程手操器支持使用 EtherCAT 协议的通信。该协议可用于在标准 100Mbit/s (100Base-TX) 快速以太网

（IEEE802.3）连接上提供确定性通信。  

 

远程手操器可以作为 EtherCAT 的从站设备工作，并且仅配备一个输入端口。由于附板上没有输出端口，因此无法

通过一个扩展端口来连接其他 EtherCAT 设备。  

 

远程手操器能够在一个主站更新速率间隔为 1ms 的 EtherCAT 系统当中工作。 

                                                           
1
 EtherCAT®是由德国 Beckhoff Automation GmbH 公司授权使用的注册商标和专利技术 
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7. 安全设备 

7.1 安全设备的连接 

 

手操器包含了两个安全开关：急停开关位于手操器的顶部，另外一个保持-运行开关位于手操

器的侧面。 

这两种设备通过供应商所提供的手操器电缆，从手操器连接到附板上。用户可以将这些设备

连接到附板上代号为 X2 的连接器上。参见规范文件以了解评级信息。 

连接到急停和保持-运行开关的安全系统设备由用户提供。 
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8. 远程手操器的安装检查清单 

8.1 简介 

本章包括了终端用户在接通手操器电源前，需要加以检查和对照的项目清单。  

8.2 安装检查清单 

 安装地点应符合第 4 节机械安装的要求 

 供电电压应当保持在远程手操器的工作限度范围内（20.4VDC - 28.8VDC） 

 线路应连接到适当终端，并且导线连接牢固。 

 应安装适当的电源保险丝。 

 所有接线都应当符合适用的法规和标准。 

 系统内的任何构件都不应出现任何损伤。 

 所有与远程手操器连接的设备都应当随时可以启动。 

 终端用户应当对整个设备进行一次风险评估，以便确认系统足够安全，可以投入运行。 
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9. 远程手操器的设置 

9.1 简介 

本章包含了远程手操器的设置数据。此外，它还包含了帧包映射方面的信息。 

9.2 帧包映射 

 输入 9.2.1.1

下表描述了从远程手操器到 EtherCAT 主站的输入帧映射信息： 

 

输入类型 启动 未启动 说明 单位 大小 

触摸开关 按下 -1（逻辑） 释放-0（逻辑） n/a n/a 16 比特 

温度 n/a n/a 内部温度 C° 8 比特 

模拟（Pot） n/a n/a 进给率控制 n/a 8 比特 

MPG n/a n/a 正交编码器 n/a 32 比特 

 

表 3 输入类型 

 

下表对远程手操器的输入帧包进行了详细描述： 

远程手操器输入帧包（从站 主站） 

0 1 2 3 4 5 6 7 

IPB 1 - 8 IPB 9 - 16 IPI1 IPI2 IPI3 IPI3 
 

SW1-
SW8 

SW9-
SW16 

温度 
模拟 

（Pot） 

MPG 

（最低位字

节） 

MPG 

（第 2 低位字

节） 

MPG 

（第 2 高位字

节） 

MPG 

（最高位字

节） 

 

表 4 输入类型 
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 布尔输入 9.2.1.1.1

 

IP# 远程手操器按钮标签 帧包（布尔输入） 

IPB1 - SW1 USER 布尔基准值+ 1 

IPB2 - SW2 ACK 布尔基准值+ 2 

IPB3 - SW3 LIVE OFFSET 布尔基准值+ 3 

IPB4 - SW4 HOME 布尔基准值+ 4 

IPB5 - SW5 x1 布尔基准值+ 5 

IPB6 - SW6 x10  布尔基准值+ 6 

IPB7 - SW7 x100 布尔基准值+ 7 

IPB8 - SW8 MPG FEED 布尔基准值+ 8 

IPB9 - SW9 X 布尔基准值+ 9 

IPB10 - SW10 Y 布尔基准值+ 10 

IPB11 - SW11 Z 布尔基准值+ 11 

IPB12 - SW12 + (Plus) 布尔基准值+ 12 

IPB13 - SW13 A 布尔基准值+ 13 

IPB14 - SW14 C 布尔基准值+ 14 

IPB15 - SW15 P 布尔基准值+ 15 

IPB16 - SW16 - (minus) 布尔基准值+ 16 

 

表 5 从远程手操器控制器到 EtherCAT 主站的布尔输入。 

例子： 

如果远程手操器的基准值是 700，那么按下 COLLET 按钮= IPB701。请注意，本手册所提供的按钮标签文字仅作

为一个例子，另有其方案可共选用。 

 整数输入 9.2.1.1.2

 

IP# 远程手操器整数输出 帧包（整数） 

IPI1 温度 整数基准值 + 1 

IPI2 模拟(Pot) 整数基准值 + 2 

IPI3 MPG  整数基准值 + 3 

 

表 6 从远程手操器微控制器到 EtherCAT 主站的整数输入。 

例子： 

如果远程手操器的帧包基准值为 700，进给率优先旋钮输出（Feedrate Override Knob Output） = IPI702 
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 输出 9.2.1.2

下表详细描述了从 EtherCAT 主站到远程手操器的输出帧映射。 

输出类型 启动 未启动 描述 大小 

LEDS 灯亮-1（逻辑） 灯灭 -0（逻辑） n/a 比特 

蜂鸣器 蜂鸣器响-1（逻辑） 蜂鸣器不响-0（逻辑） 启动/停止蜂鸣器 比特 

 

表 7 输出类型 

下表显示了远程手操器的输出帧包： 

远程手操器输出帧包（主站从站） 

0 1 2 

OPB 1 - 8 OPB 9 - 16 OPB17-OPB24 

LEDs 蜂鸣器，LEDs 

 

表 8 从主站到从站的输出帧包. 

 布尔输出 9.2.1.2.1

OP# 前面板标签 帧包（布尔输出） 

OPB1 USER LED 布尔基准值+ 1 

OPB2 ACK LED 布尔基准值+ 2 

OPB3 LIVE OFFSET LED 布尔基准值+ 3 

OPB4 HOME LED 布尔基准值+ 4 

OPB5 x1 LED 布尔基准值+ 5 

OPB6 x10 LED 布尔基准值+ 6 

OPB7 x100 LED 布尔基准值+ 7 

OPB8 MPG FEED LED 布尔基准值+ 8 

OPB9 X LED 布尔基准值+ 9 

OPB10 Y LED 布尔基准值+ 10 

OPB11 Z LED 布尔基准值+ 11 

OPB12 + (Plus) LED 布尔基准值+ 12 

OPB13 A LED 布尔基准值+ 13 

OPB14 C LED 布尔基准值+ 14 

OPB15 P LED 布尔基准值+ 15 

OPB16 - (minus) LED 布尔基准值+ 16 

OPB17 蜂鸣器 布尔基准值+ 17 

OPB18 All LEDs 布尔基准值+ 18 

OPB19 保留 布尔基准值+ 19 

OPB20 保留 布尔基准值+ 20 

OPB21 保留 布尔基准值+ 21 

OPB22 保留 布尔基准值+ 22 

OPB23 保留 布尔基准值+ 23 

OPB24 保留 布尔基准值+ 24 

 

表 9 从 ECAT 主站到远程手操器的布尔输出。 
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10. 调试与测试 
 

10.1 简介 

在 ANCA Motion AMCORE 环境下所提供的工具将可用于在 CNC 当中提供调试和诊断功能。厂家将会向终端用户

提供一个 XML 文件。 

10.1.1 测试/ 通电检查 

 

在启动系统之前，必须遵守下列步骤，以确保系统安全运行和正常工作： 

1. 确保所有接线连接牢固，并且用户所安装的连接器没有任何短路电路。 

2. 插入所有连接器。 

3. 所有连接到远程手操器的设备都准备就绪，随时可以启动。 

4. 远程手操器的启动将不会对当前设备加载和访问状态造成任何损害。 

5. 环境温度保持在-20 - +55° C。 

6. 已经对设备风险进行了评估，以确认设备可以安全使用。 

7. 确保 24V 输入电压保持在 20.4VDC - 28.8VDC 范围内。 
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11. 手操器 EtherCAT 故障诊断 

11.1 简介 

本章所包含的信息，将用于指导用户对 AMI5000 系列的远程手操器通信故障进行故障排除。我们将会针对下列项

目进行讨论： 

 远程手操器 EtherCAT LED 指示灯状态 

 远程手操器 EtherCAT LED 指示灯闪烁速度  

 远程手操器附板 LED 指示灯状态  

11.2 故障诊断 

11.2.1 远程手操器状态 LED 指示  

如 图 11-1，所示，远程手操器上有两个 LED 指示灯，即 EtherCAT 运行指示灯和故障指示灯。其颜色分别为绿色

（运行）和红色（故障）。LED 指示灯的状态和闪烁速度在表 10 和 表 11 当中有所描述。 

运行和故障指示灯的正常状态分别为亮（运行指示灯）和灭（故障指示灯）。 

 

 

 

图 11-1 EtherCAT 指示灯  

11.2.2 EtherCAT 运行指示灯 

LED 状态 描述 

亮 远程手操器正常运行 

快速闪烁 远程手操器正在启动或下载固件 

慢速闪烁 远程手操器处于运行前状态 

单次闪烁 远程手操器处于安全运行状态 

灭 远程手操器已经关闭，或处于初始化状态 

 

表 10 EtherCAT 运行指示灯状态 
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11.2.3 EtherCAT 故障指示灯 

 

LED 状态 描述 

亮 发生关键性通信或应用故障  

快速闪烁 检测到启动故障 

慢速闪烁 发生一般性设置故障  

单次闪烁 发生局部故障 

灭 没有故障发生，远程手操器的通信系统工作正常 

 

表 11 EtherCAT 故障 LED 指示灯状态  

11.2.4 EtherCAT 运行与故障指示灯慢速闪烁状态 

 

LED 状态 频率 

亮 持续亮起 

快速闪烁 10Hz，亮 50ms 然后灭 50ms 

慢速闪烁 2.5Hz，亮 200ms 然后灭 200ms 

单次闪烁 亮 200ms 然后灭 1000ms 

灭 持续不亮 

 

表 12 EtherCAT 运行与故障指示灯的闪烁频率 

11.2.5 手操器附板状态 LED 指示灯 

 

按照 EtherCAT 标准的要求，EtherCAT 输入端口的连接/活动（L/A）LED 指示灯位于远程手操器附板上。下表显

示了 L/A LED 指示灯状态的详细信息。L/A LED 指示灯的颜色为绿色。  

L/A LED 的正常（工作）状态为快速闪烁。 

 

 

 

LED 状态 活动 连接 

亮 否 是 

快速闪烁 是 是 

单次闪烁 否 否 

灭 N/A 否 

 

表 13 EtherCAT 连接/活动 LED 指示灯慢速闪烁状态 

连接/活动 

未用 
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12. 标准合规性 

12.1 EtherCAT®
2
 合规性标志 

EtherCAT 设备合规性标志将会附在产品标签上，用以证明该单元已经按照相关 ETG 标准所规定的 EtherCAT 标示

以及指示灯与性能的指导原则，通过了合规性测试。 

 

12.2 CE 标志 

CE 标志将会附着在产品标签上，用以证明该单元符合欧盟的相关电磁合规性（EMC）指令。 

 

 

 

                                                           
2
 EtherCAT® 是由德国 Beckhoff Automation GmbH 公司授权使用的注册商标和专利技术。 
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13. 产品规格 

13.1 控制功能 

属性 限定条件 

13.1.1 用户接口 

带 LED 指示灯的开关 16 

进给电位器 是 

MPG 是 

急停键 是 

保持-运行键 是 

13.1.2 进给电位器 

进给电位器 ICN-3095-0016 -  Vishay P13LPAPF471MAH151 

机械行程 300° +/-5° 

阻抗 470 ohm +/-20% 

变化规律 线性 

13.1.3 MPG 

手动脉冲发生器 ICN-3133-0117 - Nemicon UFO-M2-01-2Z9-B43E 

供电电压 5 VDC +/- 10% 

最大供电电流 70 mA 

输出电压 VH > 4V  / VL < 0.5 V 

最大输出电流 20 mA 

最高频率响应 5 kHz 

每转脉冲数(PPR) 100 

13.1.4 急停键 

急停键 ICN-3079-1429 - Omron A165E-S-03U 

位置 安装在远程手操器的顶部 

常闭触点数量 2 

急停机制 正向行动锁定 

驱动力 大约 15 N 

复位机制 旋转 

额定电压 30 VDC 

额定电流 1 A 

适用标准 

 

EN 60947-5-1 

UL 508 

CSA C22.2 No.14 

GB14048.5 
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13.1.5 保持-运行键 

保持-运行键 ICN-3079-1420 - IDEC HE6B-M211Y 

位置 安装在远程手操器的右侧 

常闭触点数量 2 

额定电压 30 VDC 

额定电流 1 A 

适用标准 

EN 60947-5-1 

EN 60947-5-8 

GS-ET-22 
( HE6B TDS) 

UL 508 

CSA C22.2 No.14 

13.1.6 触摸式开关 

启动力 160g 

13.2 接口规范 

 

属性 限定条件 

13.2.1 以太网接口 

协议 EtherCAT 

波特率 100 Mb/s 

连接器 以太网 RJ-45 (在附板上) 

EtherCAT 主站循环时间 1ms 

13.3 环境规范 

 

属性 限定条件 

13.3.1 储存 

环境温度 -20 - +55° C 

相对湿度 5 - 95% 

13.3.2 安装与操作 

额定连续电流 IaN下的允许环境温度 0 - +50° C 

相对湿度 5 - 85%，非冷凝 

机械振动 等级 3M1 (IEC 60721-3-3) 
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13.4 电气规格 

13.4.1 电源 

参数 
规格 

单位 
最小值 典型值 最大值 

电压 20.4 24 28.8 V 

电流 - - 150 mA 

 

属性 限定条件 

13.4.2 电源保护 

输入瞬态保护 是 

极性倒置保护 是 

13.5 机械规格 

属性 限定条件 

13.5.1 物理特性 

安装位置 最好保持垂直 

设备重量 1kg 

材料 

机壳 尼龙 + 30%GF 

LED 灯管 TPU 

薄膜 Folex GO-PU/SM, 0.3mm 

规格（包括基座） 

高度(mm) 277 mm 

宽度 (mm) 97mm 

深度 (mm) 88mm 

规格（不包括基座） 

高度 (mm) 277mm 

宽度 (mm) 91mm  

深度 (mm) 81mm 

13.5.2 电缆特性 

长度 2m 

直径 9.5mm 

13.5.3 附板连接器 

连接器- EtherCAT EtherCAT IN (RJ45) 

连接器 - I/O 10 路 3.81mm Phoenix 连接器 
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14. 配件 

14.1 简介 

本章包含了关于远程手操器的可用配件选项的概要信息。 

 订货信息 

 配件详细信息 

欲获得更多信息，请参见完整产品目录以及第 15.2 节 - 产品，销售与服务查询 

14.2 手操器基座 

 

部件编号 描述 

646-0-01-8367 基座组件 

 

14.3 手操器附板 

 

部件编号 描述 

646-0-00-8366 附板组件  

 

14.4 EtherCAT 电缆 

 

部件编号 描述 

ICN-1026-1233 以太网电缆，Cat 5e, SF/UTP，200mm 

ICN-1026-1097 以太网电缆， Cat 5e, SF/UTP，1m 

ICN-1026-1098 以太网电缆，Cat 5e, SF/UTP，3m 

ICN-1026-1099 以太网电缆，Cat 5e, SF/UTP，5m  
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15. 其他信息 

15.1 维护与修理 

AMI5000 远程手操器内部没有可维修部件；因此，维护工作仅涉及对远程手操器的连接和外部进行检查。应确保

所有连接都正确完成，并且没有损伤的痕迹。应检查所有电缆都牢固连接到连接器上，并且没有因过热而导致电缆

褪色现象。应确保所有远程手操器的盖儿都安装牢固，并且没有损坏迹象。应确保远程手操器的外壳没有任何灰尘

或者任何阻碍其正常工作的其他障碍物。参见第 4 节 – 机械安装以获取现场要求、工具以及安装和拆卸方面的信息。 

AMI5000 远程手操器内部无需进行任何调整。如有任何修理需求，请与本公司离您最近的办事处或代理联络。详

情参见第 15.2 节 - 产品，销售与服务查询 

 

15.2 产品，销售与服务查询 

 

如果您在产品的安装、培训或其他客户支持方面需要协助，请与您所在区域最近的 ANCA Motion 客户服务办事处

联络，以便获取详细信息。 

 

 

 

 

15.3 意见反馈 

本手册是以本手册发行时的可用信息为基础。尽管在准备本手册时我们已经采取合理的预防措施，但是，本手册当

中所包含的信息并非旨在涵盖所有硬件和软件配置变化的所有细节，并非所有的硬件和软件系统都包含本手册所描

述的功能。我们希望您能够通过我们的网站提供宝贵意见，网址是：www.ancamotion.com/Contact-Us 

 

ANCA Motion Pty. Ltd. 

1 Bessemer Road 

Bayswater North 

VIC 3153 

AUSTRALIA 

电话：+61 3 9751 8900 

传真：+613 9751 8901 

网址：www.ancamotion.com/Contact-Us 

电子邮箱：sales.au@ancamotion.com 

ANCA Motion Taiwan 

1F, No.57, 37 Road 

Taichung Industrial Park 

Taichung 407 

TAIWAN  

电话：+886 4 2359 0082  

传真：+886 4 2359 0067 

网址：http://www.ancamotion.com/Contact-Us  

电子邮箱：sales.tw@ancamotion.com  

http://www.ancamotion.com/Contact-Us
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