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前言 

1. 前言 

 

1.1 前言 

本软件是用于设定电动执行器（控制器）点数据等的软件。 

针对本软件中提供的信息，包括内容、正确性、安全性以及关于商品性及特定使用目的的适用性等，本公司

不进行任何保证。 

关于因本软件而发生的所有损害，CKD株式会社不承担任何责任。 

本软件内容可能会在不事先预告的情况下进行变更。 

 

 

1.2 运行环境 

本软件的运行需要具备下列环境。 

 

运行 OS 

Windows 7 SP1、Windows 8、Windows 8.1 

※Window 8及 Windows 8.1在台式机环境下运行。 

※当无法显示日语字体时可能会出现乱码。 

显示器 
推荐分辨率 768×1366（全宽 XGA）以上 

最小分辨率 768×1024（XGA） 

USB端口 根据 USB1.1/USB2.0标准 

RS-485转换器 视作 Windows 标准 COM端口，应能够进行串行通信。 

其他 
Microsoft.NET Framework 4 以后 

Microsoft Access 2010、或 Microsoft Access数据库引擎 2010 

 

 

1.3 使用方面的注意事项 

1.当与控制器进行通信时，请使用 RS-485 接口及计算机通信电缆。请参照电动执行器（控制器）使用说明

书中记载的“设定工具的配线”（SM-612271）进行连接。 

2.在与控制器进行收发信息过程中，请不要拆装 RS-485 接口或计算机通信电缆，以及开关控制器电源。否

则，控制器或 E Tools 可能会出现误运行。 

当拆装连接器或开关电源时，请退出 E Tools。 

3.在启动 E Tools 过程中，请不要将 Windows 设为睡眠模式（待机）。否则，当从睡眠模式复位时可能会出

现通信不良。 

4.当发生通信错误时，请确认 RS-485接口或计算机通信电缆的连接状况，以及是否有断线等。 

5.E Tools为电动执行器（控制器）ERL/ESD系列、电动执行器（控制器）ERL2/ESD2系列专用。 

6.不得与使用 RS-485接口的其他通信软件同时使用。 

当使用本软件时，请退出其他通信软件。 
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 安装 

2. 安装 

下面将对 E Tools的安装步骤进行说明。 

 

2.1 安装包的解压缩 

在安装有 Microsoft Access 2010 的环境下进行“简易安装”。 

在除此以外的环境下进行“完整安装”。 

・简易安装 ･･･ 进入(1)项 

・完整安装 ･･･ 进入(2)项 

 

(1) 简易安装 

将下列安装包“E Tools Pack Light.zip”复制到任意文件夹，然后进行解压缩。 

 

简易安装程序包 

文件名 内容 备注 

E Tools Pack Light.zip 安装程序、软件包 
将 E Tools.exe 打包为压缩文

件。 

E Tools.exe E Tools本体 - 

 

 

(2) 完整安装 

将下列安装包“E Tools Pack.zip”复制到任意文件夹，然后进行解压缩。 

 

完整安装程序包 

文件名 内容 备注 

E Tools Pack.zip 安装程序、软件包 

将 E Tools.bat 

E Tools.exe 

AccessDatabaseEngine.exe 打

包为压缩文件。 

E Tools.bat 完整安装程序 
依次执行 E Tools.exe 

AccessDatabaseEngine.exe。 

E Tools.exe E Tools本体 - 

AccessDatabaseEngine.exe 
Microsoft Access数据库 

引擎 2010 
可再次发布的组件 
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 安装 

2.2 E Tools 
下面对 E Tools 的安装方法进行说明。 

・简易安装 ･･･ 进入(1)项 

・完整安装 ･･･ 进入(2)项 

 

(1)简易安装 

当 E Tools 中安装有 Microsoft Access 2010 时，双击解压后的“E Tools.exe”，启动安装程序。⇒

然后进入(3)项 

 

(2)完整安装 

当 E Tools 中安装有 Microsoft Access 2010 时，双击解压后的“E Tools.bat”，启动安装程序。⇒

然后进入(3)项 

 

(3)安装程序的启动 

安装程序启动中如下所示。 

 

(4)E Tools安装准备 

E Tools安装程序启动后，点击 [下一步(N)>]。 
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 安装 

(5) 确认使用许可协议 

当阅读并同意使用许可协议时，勾选“同意使用许可协议(A)”并点击[下一步(N)>]。 

当不同意使用许可协议时，无法使用 E Tools。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(6) 注册用户信息 

输入用户名及所属，点击[下一步(N)>]。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

输入用户名及所属 

 

 

 

 

勾选“同意使用许可协议（A）”。 
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 安装 

(7)开始 E Tools安装 

点击[安装(I)]，开始安装 E Tools。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

安装中显示下列内容。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

安装开始时，如果显示针对来自不明发行方的程序安装进行确认的信息，请点击[是(Y)]并继续安装。 
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 安装 

(8)完成 E Tools安装 

完成 E Tools安装时，将会显示下列内容。请点击[完成(F)]，然后完成 E Tools安装。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.3 Microsoft Access数据库、引擎 2010 

下面针对 Microsoft Access 数据库、引擎 2010的安装方法进行说明。 

 

(1) 安装 

当正常退出 E Tools完整安装时，继续开始 Microsoft Access数据库、引擎 2010的安装。请按照显

示的步骤进行 Microsoft Access数据库、引擎 2010的安装。 
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 安装 

2.4 RS-485 接口 

在连接 E Tools 与控制器后进行的功能（监控、手动操作等）中需要 RS-485接口。 

 

(1) RS-485 接口规格 

请准备符合下列规格的 RS-485 接口。 

 

项目 规  格 备  注 

接口 RS-485 

半双工 2 线式 

利用 RTS 进行收发信息切换（ON：发送、OFF：

接收） 

或自动识别收发信息。 

同步方式 起止同步式 - 

通信速度 19，200bps - 

数据长度 8 位 - 

奇偶性 偶数（EVEN） - 

停止位 1 位 - 

流量控制 无 - 

终端电阻 有 100Ω 

控制方式 Windows 标准 COM 
将 RS-485 接口视作标准 COM 端口，应能够进行

串行通信。 

 

 

(2) 推荐品 

将下列 RS-485接口作为推荐品，请准备连接控制器与 RS-485接口的计算机通信电缆。 

 

型式 生产商 备  注 

COM-1PD（USB）H （株）CONTEC 计算机通信电缆   型号：EC-CBLPC1 

※详情请参照电动执行器（控制器）的“设定

工具的配线”。 

（SM-612271） PCCM-COM-1PDUSBH-R 
销售商：米思米 

制造商：（株）CONTEC 

※当使用推荐品时，请将推荐品设定为符合“(1)RS-485 接口规格”后再进行使用。 
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启动、退出 

3. 启动、退出 

 

3.1 启动 

从 Windows开始菜单的 CKD Corporation 启动 E Tools。 

 

3.2 退出 

从菜单文件的退出选项退出 E Tools。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     注意 当使用本软件对电动执行器进行调整时，请务必阅读电动执行器的使用说明书，并进行正

确使用。 

在调整阶段，执行器可能会进行意外动作。 

请注意不要干涉机械或靠近可动部。 
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 启动、退出 

 

3.3 第一次启动 E Tools时 

第一次启动 E Tools时，将会显示确认安装 RS-485接口的警示信息。 

[是(Y)]：在在线模式下启动。 

[否(N)]：在离线模式下启动。 

※关于在线模式、离线模式请参照“4.3 E Tools 的运行模式”。 

 

当选择在线模式时，将会显示确认正确安装 RS-485接口的信息。 

请确认通信设定的各项目，如已经实施应进行勾选。 

[退出] ：退出 E Tools。 

[下一步] ：启动 E Tools。当未勾选所有 4个项目时，无法点击[下一步]。 

 

 

3.4 第一次启动 E Tools时 

第一次启动 E Tools时，将会显示确认安装 RS-485接口的警示信息。 

 

 

 

 

 

勾选 4个项目后，可点击[下一步]。 
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 基本功能 

4. 基本功能 

4.1 基本功能 

 

5.1 监控 5.1.1 运行信息 （5-1页） 

 

5.1.2 警报历史记录 （5-2页） 

 

5.2 点数据设定 5.2.1 读取 （5-3页） 

 

5.2.2  编辑 5.2.2.3 (1) 微动设定 （5-7页） 

 

5.2.2.3 (2) 寸动设定 （5-7页） 

 

5.2.2.3 (3) 直接设定 （5-8页） 

 

5.2.3 写入 （5-9页） 

 

5.2.4 备份 （5-9页） 

 

5.2.5 打开 （5-10页） 

 

5.2.6 初始化 （5-11页） 

 

5.2.7 节拍计算 （5-12页） 

 

5.3 用户参数设定 5.3.1 读取 （5-14页） 

 

5.3.2 写入 （5-14页） 

 

5.3.3 备份 （5-15页） 

 

5.3.4 打开 （5-15页） 

 

5.3.5 初始化 （5-16页） 

 

5.4 手动操作 5.4.1 输入输出确认 （5-17页） 

 

5.4.2 微动运行 （5-16页） 

 

5.4.3 寸动运行 （5-16页） 

 

5.4.4 点动运行 （5-18页） 

 

5.4.5 设定移动 （5-19页） 

 

E Tools的可用功能如下图所示。 
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 基本功能 

(1) 监控 

[运行信息] 

可确认通用输入输出状态、执行器的当前位置与运行速度。 

[警报历史记录] 

可确认控制器中记录的以往发生警报。 

(2) 设定 

[点数据] 

显示点数据，进行编辑并设定控制器。 

[用户参数] 

显示用户参数，进行编辑并设定控制器。 

(3) 手动操作 

[输入输出确认] 

确认通用输出。 

[微动] 

通过微动操作，确认执行器的运行情况。 

[寸动] 

通过寸动操作，确认执行器的运行情况。 

[点移动] 

针对已登记的点数据，确认执行器的运行情况。 

[设定移动] 

针对已登记的点数据，确认执行器的连续运行情况。 

(4) 选项 

[通信设定（RS485）] 

设定 COM端口 

(5) 帮助 

[版本信息] 

显示 E Tools的软件版本信息。 
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 基本功能 

4.2 通信状态 

在状态栏中显示控制器的运行状态。 

COM端口正常启动后，设为在线模式， 

状态栏中显示与控制器间的通信状态。 

 

 

(1) RS485 COM 

显示 RS485接口状态或与控制器间的通信状态。 

◇RS485 COM OFF 

表示在离线模式下正在运行。 

无法选择与控制器进行通信的功能。 

◇RS485 COM ON 

表示在在线模式下正在运行。 

正在与控制器进行通信，显示控制器状态。 

◇RS485 COM IDLE 

表示虽然保持在线模式，但未与控制器进行通信。 

◇RS485 COM ERROR 

表示在线模式下，在与控制器的通信中发生了通信异常。 

(2) 紧急停止 

当控制器发生紧急停止时，以红色显示“紧急停止”。 

※在未与控制器进行通信的功能下，即使发生紧急停止也不进行显示。 

(3) 警报 

当控制器发生警报时，以红色显示“警报 69”等警报编号。 

※在未与控制器进行通信的功能下，即使发生紧急停止也不进行显示。 

(4) EC MODE 

显示控制器的功能模式。 

◇EC MODE [PIO] 

表示使用通用输入输出，在控制执行器的通常模式中正在运行。 

◇EC MODE [SIO] 

表示在 SIO模式下正在运行。 

注)这是使用 E Tools控制执行器的模式。无法使用通用输入输出进行控制。 

(5) 原点复位 

◇原点复位完成 

这是可对执行器进行控制的状态。 

※在未完成情况下，除手动操作中的微动操作外，无法移动执行器。 

(6) 伺服状态 

显示伺服状态为 ON或 OFF。 

(7) 运行准备 

显示运行准备的状态。 

(8) 移动完成 

显示移动完成的状态。 

(9) 电机电源 

显示电机电源为 ON或 OFF状态。 
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 基本功能 

4.3  E Tools的运行模式 

通过 E Tools运行模式可使用的功能如下所示。 

 

功能 
运行模式 

备  注 
在线 离线 

监控 运行信息 ○ × 
当无法与控制器进行通信时，将会显示警示信

息并关闭运行信息。 

 警报历史记录 ○ ○ - 

设定 点数据 ○ △ 
在离线状态下，无法选择读取、写入、初始化、

点登记位置设定。 

 用户参数 ○ △ 
在离线状态下，无法选择读取、写入、初始化、

点登记位置设定。 

手动操作 输入输出确认 ○ × 
当无法与控制器进行通信时，将会显示警示信

息并关闭输入输出确认。 

 微动 ○ × 
当无法与控制器进行通信时，将会显示警示信

息并关闭微动。 

 寸动 ○ × 
当无法与控制器进行通信时，将会显示警示信

息并关闭寸动。 

 点移动 ○ × 
当无法与控制器进行通信时，将会显示警示信

息并关闭点移动。 

 设定移动 ○ × 
当无法与控制器进行通信时，将会显示警示信

息并关闭设定移动。 

选项 通信设定 ○ ○ - 

帮助 版本信息 ○ ○ - 
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 基本操作 

5. 基本操作 

5.1 监控 

显示运行信息、警报历史记录。 

 

5.1.1 运行信息 

当控制器在 PIO 模式下运行时，显示通用输入输出状态、执行器的当前位置及运行速度等。 

 
通用输入输出的状态    ON时：● OFF时：○ 

 

(1) 当前位置 

显示执行器的当前位置。 

实施原点复位时，显示“*****”。 

(2) 运行速度 

显示执行器的移动速度。 

从电机侧向反电机侧的移动显示正值，从反电机侧向电机侧的移动显示负值。 

(3) 通用输入 

显示输入信号的状态。 

根据用户参数的 PIO模式设定及控制器种类，通用输入的端口名称会发生变化。 

※初始值请参照电动执行器（控制器）的使用说明书（SM-612271）。 

(4) 通用输出 

显示输出信号的状态。 

根据用户参数的 PIO模式设定及控制器种类，通用输出的端口名称会发生变化。 

※初始值请参照电动执行器（控制器）的使用说明书（SM-612271）。 

 

 

 

 

 

 

 

控制器种类与 

软件版本 
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 基本操作 

5.1.2 警报历史记录 

读入并显示控制器中记录的警报历史记录。 

 

(1) 获得历史记录 

点击[获得历史记录]后，显示以往发生的警报。 

 

(2) 历史记录显示 

警报发生时序从最近开始依次显示 10项。 

[代码] ：显示警报编号。 

[项目] ：显示警报分类。 

[现象] ：显示发生状态。 

[原因、对策] ：点击[提示]后显示原因与对策。 

 

[提示] 
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 基本操作 

 

5.2 点数据设定 

・从控制器读取 

・数据的显示、编辑 

・向控制器写入数据 

・向文件备份数据 

・打开文件 

・数据的初始化 

・节拍计算 

 

5.2.1 读取 

读取控制器内的点数据。 

 

(1) 读取 

从控制器内读取点数据后，点击[读取（EC⇒PC）]。 

 

※读取时，将会显示对编辑中数据进行覆盖的警示信息。 

 

在 EC63编辑过程中，当读取 EC 或 EC07控制器的点数据时， 

将会读取 1～7的点数据。 

关于 8～63的点数据， 

在 EC 选择画面下，OK时删除 8～63 的数据 

在 EC 选择画面下，取消时保持 8～63的数据。 
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5.2.2 编辑 

5.2.2.1 控制器选择 

 

(1)从 EC 选择一览中选择要编辑的控制器种类。 

选择 EC或 EC07 时，显示 Point01～Point07 的编辑表。 

选择 EC63时，显示 Point01～Point63的编辑表。 

 

 

 

 

 

 

 

(2) 当切换为 EC63→EC或 EC63→EC07时，显示 EC 选择画面。 

请确认所选择的 EC 点数据，并点击 OK 或取消按钮。 

在 EC 选择画面下，OK时删除 8～63 的数据。 

在 EC 选择画面下，取消时保持 8～63的数据。 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

控制器种类与 

软件版本 参照值：显示编辑前的设定值 

说明：显示光标位置的输入内容与设定范围 

 初始值：将编辑中的数据与参

照值设定为初始值 

 

复位： 

将光标所指设定值设定为 

参照值 
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5.2.2.2 点数据编辑 

对位置指定、运行模式、位置、定位幅宽、速度、加速度、减速度、推压电流、 

推压速度及推压距离进行显示、编辑。 

另外，还可显示利用点数据设定计算的节拍。 

 

 

(1) 位置指定 

从绝对位置指定或相对位置指定中选择位置基准。（初始值：绝对位置指定） 

以[绝对位置指定] 位置基准作为电机原点进行设定。 

以[相对位置指定] 当前位置作为基准，设定位置（移动距离）。 

(2) 运行模式 

设定执行器停止时的运行。 

选择定位模式、推压模式运行 1或推压模式运行 2。 

（初始值：定位模式） 

[定位模式] 

用于进行一般搬运的运行模式。 

仅当最终目标位置的定位幅宽达到前边时，输出完成信号。 

[推压模式运行 1] 

持续推压工件完成推压距离的运行模式。 

推压电流达到点数据的设定值时，输出完成信号。 

[推压模式运行 2] 

持续推压工件的运行模式。 

仅当最终目标位置的定位幅宽达到前边时，输出完成信号。 

※即使在推压途中停止也不会检测出警报。 
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(3) 位置 

当设定为定位模式时，变为最终目标位置的设定。 

当设定为推压模式运行 1、推压模式运行 2 时，变为运行开始位置的设定。位置设定可使用执行

器进行实物操作。 

关于操作方法请参照“5.2.2.3使用执行器的位置设定”。 

（位置设定范围：-999.99～999.99[mm] 初始值：0.00mm） 

[绝对位置指定]  设定相对于原点的距离。 

将相对于原点的电机相反方向位置设定为正距离。 

将相对于原点的电机方向位置设定为负距离。 

[相对位置指定]  设定从当前位置开始的移动距离。 

将相对于当前位置的电机相反方向位置设定为正距离。 

将相对于当前位置的电机方向位置设定为负距离。 

最终目标位置达到点数据设定值时，输出完成信号。 

(4) 定位幅宽 

相对于最终目标位置，在 0.00～9.99[mm]范围内设定开始输出完成的幅宽。 

设定 0.00后，在共同定位幅宽内运行。（初始值：0.00mm） 

当执行器的当前位置位于定位幅宽的设定范围内时，输出完成。 

(5) 速度 

在 0～999[mm/s]范围内，设定在恒速区域的移动速度。 

当设定为 0时，按照共同速度运行。（初始值：0mm/s） 

(6) 加速度 

在 0.0～9.9[mm/s2]范围内，设定在加速区域的加速度。 

当设定为 0时，按照共同速度运行。（初始值：0.0mm/s2） 

(7) 减速度 

在 0.0～9.9[mm/s2]范围内，设定在减速区域的减速度。 

当设定为 0.0时，按照共同减速度运行。（初始值：0.0mm/s2） 

(8) 推压电流 

在推压模式下，当达到运行开始位置后，在 0～100[%]范围内设定电流值。 

在定位模式下不使用推压电流。 

当设定为 0时，按照共同推压电流运行。（初始值：0%） 

(9) 推压速度 

在推压模式下，当达到运行开始位置后，在 0～99[mm/s]范围内设定移动速度。 

在定位模式下不使用推压速度。 

当设定为 0时，按照共同推压速度运行。（初始值：0mm/s） 

(10) 推压距离 

在推压模式下，当达到运行开始位置后，在-999.99～999.99[mm]范围内设定距离。 

在定位模式下不使用推压距离。 

当设定为 0.00时，按照共同推压距离运行。（初始值：0.00mm） 

(11) 节拍 

显示节拍的计算结果。 

(12) 节拍起点 

选择进行节拍计算时的起点。 

在 EC 或 EC07，可从 Point01～Point07中选择起点，在 EC63则可从 Point01～Point63 中选择起

点。指定相对位置时，以原点作为起点计算节拍。 
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5.2.2.3 使用执行器的位置设定 

操作与控制器连接的执行器，可设定点位置。设定方法包括微动、寸动、直接这 3种。 

(1) 微动设定 

双击希望设定点的[位置]单元格。 

※当控制器为 PIO模式时，显示向 SIO模式的切换信息。 

・在拖动[移动]期间，执行器按照微动速度向电机方向或电机相反方向移动，进行微动设定。 

将停止后的当前位置设定为“位置”。 

・未执行原点复位时的当前位置显示“*****”。请进行原点复位。 

・微动速度可在 10～100mm/s 范围内进行设定。 

 

 

 

 

 

※伺服 OFF时显示伺服 ON确认画面。 

 

 

(2) 寸动设定 

双击希望设定点的[位置]单元格。 

请将设定模式切换为“寸动”。 

※当控制器为 PIO模式时，显示向 SIO模式的切换信息。 

・按照寸动速度向点击[移动]的方向移动寸动距离。 

将停止后的当前位置设定为“位置”。 

・未执行原点复位时的当前位置显示“*****”。请进行原点复位。 

・寸动速度可在 10～100mm/s 范围内进行设定。 

・寸动距离可在 0.10～20.00mm范围内进行设定。 

 

 

 

 

※伺服 OFF时显示伺服 

ON 确认画面。 

 

 

 

 

 

[SM-612601] 

― 5 - 7 ― 



 5 

 基本操作 

(3) 直接设定 

双击希望设定点的[位置]单元格。 

请将设定模式切换为“直接”。 

・在伺服状态为 OFF 的状态下，通过手动移动执行器的滑块或连杆进行直接设定，将该当前位

置设定为“位置”。 

・未执行原点复位时的当前位置显示“*****”。请进行原点复位。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※伺服 ON时显示伺服 OFF确认画面。 

(4) 其他 

在微动、寸动、直接设定中进行共同操作。 

[原点复位]  

实施原点复位。 

在当前位置显示“****”时，请进行原点复位。 

[伺服切换] 

将伺服状态切换为 ON→OFF或 OFF→ON。 

[警报解除]  

解除警报。 

[设定] 

关闭使用执行器的位置设定后，在位置单元格设定当前位置。 

[关闭] 

关闭使用执行器的位置设定后，保持位置单元格。 
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5.2.3 写入 

将编辑的点数据写入控制器。 

(1) 写入选择 

向控制器写入点数据时，点击[写入（PC⇒EC）]。 

※写入时，将会显示对控制器数据进行覆盖的警示信息。 

※当控制器类别不同时，无法进行写入。将会显示警示信息。 

※当无法写入全部点数据时，将会显示警示信息并中止写入。 

 

5.2.4 备份 

可将数据备份到文件。 

(1) 备份 

当要进行备份时，点击[备份（PC⇒File）]。 

 

(2) 输入文件名 

备份文件的保存位置为我的文档内的“E Tools”文件夹（默认）。 

扩展名变为“pod”。 

输入要备份的点数据文件名，然后点击[保存]。 

当创建新文件夹时，应向新文件夹输入文件夹名，然后点击[创建]。 

※在 E Tools 以外的应用程序中，当使用将要进行写入的备份文件时，将无法进行写入。请关闭备份文

件，然后重新执行备份。 

 

 

 

 

 

输入文件名 

输入文件夹名 
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5.2.5 打开 

读入备份数据。 

(1) 打开数据 

当要读入点数据时，点击[打开（File⇒PC）]。 

 

(2) 选择备份文件 

选择文件并点击[打开]。 

※读入时，将会显示对编辑中数据进行覆盖的警示信息。 

 

(3) 向 EC63 编辑中读入 EC或 EC07的点数据 

当希望向 EC63编辑中读入 EC 或 EC07 的点数据时，将会显示警示信息，请确认点数据的操作。 

在 EC 选择画面下，OK时删除 8～63 的数据。 

在 EC 选择画面下，取消时保持 8～63的数据。 

 

 

 

 

 

 

 

 

(4) EC选择的显示 

EC 选择的显示根据读入点数据的数据变更显示。 

 

 

 

 

 

选择文件名 

[SM-612601] 

― 5 - 10 ― 



 
 

5 

 基本操作 

 

5.2.6 初始化 

对点数据进行初始化。 

(1) 初始化 

当要对控制器的点数据进行初始化时，点击[初始化（EC）]。 

※显示确认 EC初始化的（点数据恢复为出厂值）警示信息。 

※当无法确认初始化的退出时，将会显示警示信息并中止初始化。 
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5.2.7 节拍计算 

对显示中的点数据进行节拍计算。 

向作为终点的点中输入必要的设定值，然后计算从起点开始的节拍（理论值）。 

 

 

 

(1) 点数据的设定 

当要进行节拍计算时，在点数据中设定下列项目。 

[速度] 恒速区域的移动速度。 

[加速度] 加速区域的加速度。 

[减速度] 减速区域的减速度。 

[位置指定] 任务计算中的位置处理方法。 

当指定绝对位置时，作为节拍终点的位置使用，而指定相对位置时，作为与 0.00mm 间

的距离进行使用。 

[运行模式] 选择节拍计算中使用的计算公式。 

在定位模式时，使用一般搬运运行的节拍计算公式。 

在推压模式运行 1及推压模式运行 2 时，使用推压运行的节拍计算公式。 

[位 置] 通过位置指定的设定，节拍计算中的处理将会发生变化。 

指定绝对位置时 

<移动距离> = 绝对值（<节拍终点位置> - <节拍起点位置>） 

指定相对位置时  <移动距离> = 绝对值（<位置>） 

[推压速度] 在运行模式为推压模式运行 1 及推压模式运行 2 时进行设定。 

设定在推压区间的移动速度。 

[推压距离] 在运行模式为推压模式运行 1 及推压模式运行 2 时进行设定。 

设定在推压区间的移动距离。 

[节拍起点] 在运行模式为定位模式时进行设定。 

 

(2) 节拍计算表的显示 

向节拍计算中输入必要项目，点击 [计算]，显示节拍时间的对话框。 

※当运行模式为定位模式时，不设定节拍起点而直接点击[计算]后，将会显示警示信息。 
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(3) 节拍计算的执行 

包括一般搬运运行与推压运行这 2个节拍计算表（节拍时间）。 

点击[节拍计算]，则执行节拍计算。 

 

☆一般搬运运行 

 

☆推压运行 

 

(4) 节拍计算的反映 

关闭节拍计算表后，将计算值的定位时间反映于节拍。 

※当恒速时间的计算结果为 0 以下时，显示警示信息。 
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5.3 用户参数设定 

关于用户参数的初始值，请参照控制器操作说明书。 

・从控制器读取 

・向控制器写入数据 

・向文件备份数据 

・打开文件 

・数据初始化 

 

5.3.1 读取 

读取控制器内的用户参数。 

(1) 读取 

当要从控制器内读取用户参数时，点击[读取（EC⇒PC）]。  

 

  
※读取时，将会显示对编辑中参数进行覆盖的警示信息。 

 

(2) EC选择的显示 

根据读入用户参数的参数，变更 EC选择的显示。 

 

5.3.2 写入 

将编辑后的用户参数写入控制器。 

(1) 写入选择 

当要将用户参数写入控制器时，点击[写入（PC⇒EC）]。 

※写入时，将会显示对编辑中数据进行覆盖的警示信息。 

※当控制器类别不同时，无法进行写入。将会显示警示信息。 

※当无法写入全部点数据时，将会显示警示信息并中止写入。 
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5.3.3 备份 

能够将数据备份到文件。 

(1) 备份 

当要进行备份时，点击[备份（PC⇒File）]。 

 
 

(2) 输入文件名 

备份文件的保存位置为我的文档内的“E Tools”文件夹（默认）。 

扩展名变为“upa”。 

输入要备份的用户参数的文件名，然后点击[保存]。 

※在 E Tools 以外的应用程序中，如使用将要进行写入的备份文件，将无法进行写入。请关闭备份文

件，然后重新执行备份。 

 

5.3.4 打开 

读入备份数据。 

(1) 打开数据 

当要读入点数据时，点击[打开（File⇒PC）]。 

(2) 选择备份文件 

选择文件并点击[打开]。 

※读入时，将会显示对编辑中参数进行覆盖的警示信息。 

(3) 向 EC63 编辑中读入 EC或 EC07的用户参数 

当希望向 EC63编辑中读入 EC 或 EC07 的用户参数时， 

将会显示警示信息，请确认用户参数的操作。 

(4) EC选择的显示 

EC 选择的显示根据读入用户参数的参数变更显示。 
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5.3.5 初始化 

对用户参数进行初始化。 

(1) 初始化 

当要对控制器的用户参数进行初始化时，点击[初始化（EC）]。 

 

 
 

※当无法确认初始化的退出时，将会显示警示信息并中止初始化。 
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5.4 手动操作 

※在手动操作中，无法利用 PIO控制执行器。 

 

5.4.1 输入输出确认 

这是确认通用输出连接的功能。 

通过点击通用输出右侧的[输出切换]，可对强制输出的 ON、OFF进行切换。 

 

< 控制器 EC、EC07 时 > 通用输入输出采用 7点分割。 

< 控制器 EC63时 > 通用输入输出采用 13点分割。 

 
        ON时：●   OFF时：○ 

 

 

5.4.2 微动运行 

设定微动速度并进行微动运行。 

(1) 在拖动[移动]期间，执行器按照微动速度向电机方向或电机相反方向移动，进行微动设定。 

(2) 未执行原点复位时的当前位置显示“*****”。 

(3) 微动速度可在 10～100mm/s范围内进行设定。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※伺服 OFF时显示伺服 ON确认画面。 
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5.4.3 寸动运行 

设定寸动速度并进行寸动运行。 

(1) 寸动设定按照寸动速度向点击[移动]的方向移动寸动距离。 

(2) 未执行原点复位时的当前位置显示“*****”。 

因无法进行寸动运行，请执行原点复位。 

(3) 寸动速度可在 10～100mm/s范围内进行设定。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※伺服 OFF时显示伺服 ON确认画面。 

※当要停止移动中的执行器时，请点击[停止]。 

 

 

5.4.4 点动运行 

(1) 从点选择一览中选择在控制器内已经设定的点，并确认从当前位置开始移动。 

(2) 未执行原点复位时的当前位置显示“*****”。 

因无法进行点移动，请执行原点复位。 

(3) 在设定移动速度、加速度等时，请变更要确认的点数据。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※伺服 OFF时显示伺服 ON确认画面。 

※当要停止移动中的执行器时，请点击[停止]。 
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5.4.5 设定移动 

(1) 设定移动是从点选择一览中选择几处控制器内已经设定的点，并确认从当前位置开始移动。 

(2) 未执行原点复位时的当前位置显示“*****”。无法进行移动设定。 

请执行原点复位。 

(3) 设定移动速度、加速度等时，请变更要确认的点数据。 

※伺服 OFF时显示伺服 ON确认画面。 

※当要停止移动中的执行器时，请点击[停止]。 

 

 

5.5 选项 

对 RS-485接口进行通信设定。 

 
 

[通信端口] 

请选择 RS-485接口中设定的 COM端口。 

当通信端口一览中未显示任何端口时，可能是由于未连接 RS-485接口或未进行正确设置。 

 

5.6 帮助 

显示 E Tools的版本信息。 
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--- MEMO --- 
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5. 基本操作 

5.1 监控 

显示运行信息、警报历史记录。 

 

5.1.1 运行信息 

当控制器在 PIO模式下运行时，显示通用输入输出状态、执行器的当前位置及运行速度等。 

 
通用输入输出的状态    ON时：● OFF时：○ 

 

(1) 当前位置 

显示执行器的当前位置。 

实施原点复位时，显示“*****”。 

(2) 运行速度 

显示执行器的移动速度。 

从电机侧向反电机侧的移动显示正值，从反电机侧向电机侧的移动显示负值。 

(3) 通用输入 

显示输入信号的状态。 

根据用户参数的 PIO模式设定及控制器种类，通用输入的端口名称会发生变化。 

※初始值请参照电动执行器（控制器）的使用说明书（SM-612271）。 

(4) 通用输出 

显示输出信号的状态。 

根据用户参数的 PIO模式设定及控制器种类，通用输出的端口名称会发生变化。 

※初始值请参照电动执行器（控制器）的使用说明书（SM-612271）。 

 

 

 

 

 

 

 

控制器种类与 

软件版本 
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5.1.2 警报历史记录 

读入并显示控制器中记录的警报历史记录。 

 

(1) 获得历史记录 

点击[获得历史记录]后，显示以往发生的警报。 

 

(2) 历史记录显示 

警报发生时序从最近开始依次显示 10项。 

[代码] ：显示警报编号。 

[项目] ：显示警报分类。 

[现象] ：显示发生状态。 

[原因、对策] ：点击[提示]后显示原因与对策。 

 

[提示] 
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5.2 点数据设定 

・从控制器读取 

・数据的显示、编辑 

・向控制器写入数据 

・向文件备份数据 

・打开文件 

・数据的初始化 

・节拍计算 

 

5.2.1 读取 

读取控制器内的点数据。 

 

(1) 读取 

从控制器内读取点数据后，点击[读取（EC⇒PC）]。 

 

※读取时，将会显示对编辑中数据进行覆盖的警示信息。 

 

在 EC63编辑过程中，当读取 EC或 EC07控制器的点数据时， 

将会读取 1～7的点数据。 

关于 8～63的点数据， 

在 EC选择画面下，OK时删除 8～63的数据 

在 EC选择画面下，取消时保持 8～63的数据。 
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5.2.2 编辑 

5.2.2.1 控制器选择 

 

(1)从 EC选择一览中选择要编辑的控制器种类。 

选择 EC或 EC07时，显示 Point01～Point07的编辑表。 

选择 EC63时，显示 Point01～Point63的编辑表。 

 

 

 

 

 

 

 

(2) 当切换为 EC63→EC或 EC63→EC07时，显示 EC选择画面。 

请确认所选择的 EC点数据，并点击 OK或取消按钮。 

在 EC选择画面下，OK时删除 8～63的数据。 

在 EC选择画面下，取消时保持 8～63的数据。 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

控制器种类与 

软件版本 参照值：显示编辑前的设定值 

说明：显示光标位置的输入内容与设定范围 

 初始值：将编辑中的数据与参

照值设定为初始值 

 

复位： 

将光标所指设定值设定为 

参照值 
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5.2.2.2 点数据编辑 

对位置指定、运行模式、位置、定位幅宽、速度、加速度、减速度、推压电流、 

推压速度及推压距离进行显示、编辑。 

另外，还可显示利用点数据设定计算的节拍。 

 

 

(1) 位置指定 

从绝对位置指定或相对位置指定中选择位置基准。（初始值：绝对位置指定） 

以[绝对位置指定] 位置基准作为电机原点进行设定。 

以[相对位置指定] 当前位置作为基准，设定位置（移动距离）。 

(2) 运行模式 

设定执行器停止时的运行。 

选择定位模式、推压模式运行 1或推压模式运行 2。 

（初始值：定位模式） 

[定位模式] 

用于进行一般搬运的运行模式。 

仅当最终目标位置的定位幅宽达到前边时，输出完成信号。 

[推压模式运行 1] 

持续推压工件完成推压距离的运行模式。 

推压电流达到点数据的设定值时，输出完成信号。 

[推压模式运行 2] 

持续推压工件的运行模式。 

仅当最终目标位置的定位幅宽达到前边时，输出完成信号。 

※即使在推压途中停止也不会检测出警报。 
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(3) 位置 

当设定为定位模式时，变为最终目标位置的设定。 

当设定为推压模式运行 1、推压模式运行 2 时，变为运行开始位置的设定。位置设定可使用执行

器进行实物操作。 

关于操作方法请参照“5.2.2.3使用执行器的位置设定”。 

（位置设定范围：-999.99～999.99[mm] 初始值：0.00mm） 

[绝对位置指定]  设定相对于原点的距离。 

将相对于原点的电机相反方向位置设定为正距离。 

将相对于原点的电机方向位置设定为负距离。 

[相对位置指定]  设定从当前位置开始的移动距离。 

将相对于当前位置的电机相反方向位置设定为正距离。 

将相对于当前位置的电机方向位置设定为负距离。 

最终目标位置达到点数据设定值时，输出完成信号。 

(4) 定位幅宽 

相对于最终目标位置，在 0.00～9.99[mm]范围内设定开始输出完成的幅宽。 

设定 0.00后，在共同定位幅宽内运行。（初始值：0.00mm） 

当执行器的当前位置位于定位幅宽的设定范围内时，输出完成。 

(5) 速度 

在 0～999[mm/s]范围内，设定在恒速区域的移动速度。 

当设定为 0时，按照共同速度运行。（初始值：0mm/s） 

(6) 加速度 

在 0.0～9.9[mm/s2]范围内，设定在加速区域的加速度。 

当设定为 0时，按照共同速度运行。（初始值：0.0mm/s2） 

(7) 减速度 

在 0.0～9.9[mm/s2]范围内，设定在减速区域的减速度。 

当设定为 0.0时，按照共同减速度运行。（初始值：0.0mm/s2） 

(8) 推压电流 

在推压模式下，当达到运行开始位置后，在 0～100[%]范围内设定电流值。 

在定位模式下不使用推压电流。 

当设定为 0时，按照共同推压电流运行。（初始值：0%） 

(9) 推压速度 

在推压模式下，当达到运行开始位置后，在 0～99[mm/s]范围内设定移动速度。 

在定位模式下不使用推压速度。 

当设定为 0时，按照共同推压速度运行。（初始值：0mm/s） 

(10) 推压距离 

在推压模式下，当达到运行开始位置后，在-999.99～999.99[mm]范围内设定距离。 

在定位模式下不使用推压距离。 

当设定为 0.00时，按照共同推压距离运行。（初始值：0.00mm） 

(11) 节拍 

显示节拍的计算结果。 

(12) 节拍起点 

选择进行节拍计算时的起点。 

在 EC或 EC07，可从 Point01～Point07中选择起点，在 EC63则可从 Point01～Point63中选择起

点。指定相对位置时，以原点作为起点计算节拍。 
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5.2.2.3 使用执行器的位置设定 

操作与控制器连接的执行器，可设定点位置。设定方法包括微动、寸动、直接这 3种。 

(1) 微动设定 

双击希望设定点的[位置]单元格。 

※当控制器为 PIO模式时，显示向 SIO模式的切换信息。 

・在拖动[移动]期间，执行器按照微动速度向电机方向或电机相反方向移动，进行微动设定。 

将停止后的当前位置设定为“位置”。 

・未执行原点复位时的当前位置显示“*****”。请进行原点复位。 

・微动速度可在 10～100mm/s范围内进行设定。 

 

 

 

 

 

※伺服 OFF时显示伺服 ON确认画面。 

 

 

(2) 寸动设定 

双击希望设定点的[位置]单元格。 

请将设定模式切换为“寸动”。 

※当控制器为 PIO模式时，显示向 SIO模式的切换信息。 

・按照寸动速度向点击[移动]的方向移动寸动距离。 

将停止后的当前位置设定为“位置”。 

・未执行原点复位时的当前位置显示“*****”。请进行原点复位。 

・寸动速度可在 10～100mm/s范围内进行设定。 

・寸动距离可在 0.10～20.00mm范围内进行设定。 

 

 

 

 

※伺服 OFF时显示伺服 

ON确认画面。 
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(3) 直接设定 

双击希望设定点的[位置]单元格。 

请将设定模式切换为“直接”。 

・在伺服状态为 OFF 的状态下，通过手动移动执行器的滑块或连杆进行直接设定，将该当前位

置设定为“位置”。 

・未执行原点复位时的当前位置显示“*****”。请进行原点复位。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※伺服 ON时显示伺服 OFF确认画面。 

(4) 其他 

在微动、寸动、直接设定中进行共同操作。 

[原点复位]  

实施原点复位。 

在当前位置显示“****”时，请进行原点复位。 

[伺服切换] 

将伺服状态切换为 ON→OFF或 OFF→ON。 

[警报解除]  

解除警报。 

[设定] 

关闭使用执行器的位置设定后，在位置单元格设定当前位置。 

[关闭] 

关闭使用执行器的位置设定后，保持位置单元格。 
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5.2.3 写入 

将编辑的点数据写入控制器。 

(1) 写入选择 

向控制器写入点数据时，点击[写入（PC⇒EC）]。 

※写入时，将会显示对控制器数据进行覆盖的警示信息。 

※当控制器类别不同时，无法进行写入。将会显示警示信息。 

※当无法写入全部点数据时，将会显示警示信息并中止写入。 

 

5.2.4 备份 

可将数据备份到文件。 

(1) 备份 

当要进行备份时，点击[备份（PC⇒File）]。 

 

(2) 输入文件名 

备份文件的保存位置为我的文档内的“E Tools”文件夹（默认）。 

扩展名变为“pod”。 

输入要备份的点数据文件名，然后点击[保存]。 

当创建新文件夹时，应向新文件夹输入文件夹名，然后点击[创建]。 

※在 E Tools 以外的应用程序中，当使用将要进行写入的备份文件时，将无法进行写入。请关闭备份文

件，然后重新执行备份。 

 

 

 

 

 

输入文件名 

输入文件夹名 
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5.2.5 打开 

读入备份数据。 

(1) 打开数据 

当要读入点数据时，点击[打开（File⇒PC）]。 

 

(2) 选择备份文件 

选择文件并点击[打开]。 

※读入时，将会显示对编辑中数据进行覆盖的警示信息。 

 

(3) 向 EC63编辑中读入 EC或 EC07的点数据 

当希望向 EC63编辑中读入 EC或 EC07的点数据时，将会显示警示信息，请确认点数据的操作。 

在 EC选择画面下，OK时删除 8～63的数据。 

在 EC选择画面下，取消时保持 8～63的数据。 

 

 

 

 

 

 

 

 

(4) EC选择的显示 

EC选择的显示根据读入点数据的数据变更显示。 

 

 

 

 

 

选择文件名 
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5.2.6 初始化 

对点数据进行初始化。 

(1) 初始化 

当要对控制器的点数据进行初始化时，点击[初始化（EC）]。 

※显示确认 EC初始化的（点数据恢复为出厂值）警示信息。 

※当无法确认初始化的退出时，将会显示警示信息并中止初始化。 
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5.2.7 节拍计算 

对显示中的点数据进行节拍计算。 

向作为终点的点中输入必要的设定值，然后计算从起点开始的节拍（理论值）。 

 

 

 

(1) 点数据的设定 

当要进行节拍计算时，在点数据中设定下列项目。 

[速度] 恒速区域的移动速度。 

[加速度] 加速区域的加速度。 

[减速度] 减速区域的减速度。 

[位置指定] 任务计算中的位置处理方法。 

当指定绝对位置时，作为节拍终点的位置使用，而指定相对位置时，作为与 0.00mm 间

的距离进行使用。 

[运行模式] 选择节拍计算中使用的计算公式。 

在定位模式时，使用一般搬运运行的节拍计算公式。 

在推压模式运行 1及推压模式运行 2时，使用推压运行的节拍计算公式。 

[位 置] 通过位置指定的设定，节拍计算中的处理将会发生变化。 

指定绝对位置时 

<移动距离> = 绝对值（<节拍终点位置> - <节拍起点位置>） 

指定相对位置时  <移动距离> = 绝对值（<位置>） 

[推压速度] 在运行模式为推压模式运行 1及推压模式运行 2时进行设定。 

设定在推压区间的移动速度。 

[推压距离] 在运行模式为推压模式运行 1及推压模式运行 2时进行设定。 

设定在推压区间的移动距离。 

[节拍起点] 在运行模式为定位模式时进行设定。 

 

(2) 节拍计算表的显示 

向节拍计算中输入必要项目，点击 [计算]，显示节拍时间的对话框。 

※当运行模式为定位模式时，不设定节拍起点而直接点击[计算]后，将会显示警示信息。 
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(3) 节拍计算的执行 

包括一般搬运运行与推压运行这 2个节拍计算表（节拍时间）。 

点击[节拍计算]，则执行节拍计算。 

 

☆一般搬运运行 

 

☆推压运行 

 

(4) 节拍计算的反映 

关闭节拍计算表后，将计算值的定位时间反映于节拍。 

※当恒速时间的计算结果为 0以下时，显示警示信息。 
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5.3 用户参数设定 

关于用户参数的初始值，请参照控制器操作说明书。 

・从控制器读取 

・向控制器写入数据 

・向文件备份数据 

・打开文件 

・数据初始化 

 

5.3.1 读取 

读取控制器内的用户参数。 

(1) 读取 

当要从控制器内读取用户参数时，点击[读取（EC⇒PC）]。  

 

  
※读取时，将会显示对编辑中参数进行覆盖的警示信息。 

 

(2) EC选择的显示 

根据读入用户参数的参数，变更 EC选择的显示。 

 

5.3.2 写入 

将编辑后的用户参数写入控制器。 

(1) 写入选择 

当要将用户参数写入控制器时，点击[写入（PC⇒EC）]。 

※写入时，将会显示对编辑中数据进行覆盖的警示信息。 

※当控制器类别不同时，无法进行写入。将会显示警示信息。 

※当无法写入全部点数据时，将会显示警示信息并中止写入。 

[SM-612601] 

― 5 - 14 ― 



 
 

5 

 基本操作 

5.3.3 备份 

能够将数据备份到文件。 

(1) 备份 

当要进行备份时，点击[备份（PC⇒File）]。 

 
 

(2) 输入文件名 

备份文件的保存位置为我的文档内的“E Tools”文件夹（默认）。 

扩展名变为“upa”。 

输入要备份的用户参数的文件名，然后点击[保存]。 

※在 E Tools 以外的应用程序中，如使用将要进行写入的备份文件，将无法进行写入。请关闭备份文

件，然后重新执行备份。 

 

5.3.4 打开 

读入备份数据。 

(1) 打开数据 

当要读入点数据时，点击[打开（File⇒PC）]。 

(2) 选择备份文件 

选择文件并点击[打开]。 

※读入时，将会显示对编辑中参数进行覆盖的警示信息。 

(3) 向 EC63编辑中读入 EC或 EC07的用户参数 

当希望向 EC63编辑中读入 EC或 EC07的用户参数时， 

将会显示警示信息，请确认用户参数的操作。 

(4) EC选择的显示 

EC选择的显示根据读入用户参数的参数变更显示。 
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5.3.5 初始化 

对用户参数进行初始化。 

(1) 初始化 

当要对控制器的用户参数进行初始化时，点击[初始化（EC）]。 

 

 
 

※当无法确认初始化的退出时，将会显示警示信息并中止初始化。 
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5.4 手动操作 

※在手动操作中，无法利用 PIO控制执行器。 

 

5.4.1 输入输出确认 

这是确认通用输出连接的功能。 

通过点击通用输出右侧的[输出切换]，可对强制输出的 ON、OFF进行切换。 

 

< 控制器 EC、EC07时 > 通用输入输出采用 7点分割。 

< 控制器 EC63时 > 通用输入输出采用 13点分割。 

 
        ON时：●   OFF时：○ 

 

 

5.4.2 微动运行 

设定微动速度并进行微动运行。 

(1) 在拖动[移动]期间，执行器按照微动速度向电机方向或电机相反方向移动，进行微动设定。 

(2) 未执行原点复位时的当前位置显示“*****”。 

(3) 微动速度可在 10～100mm/s范围内进行设定。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※伺服 OFF时显示伺服 ON确认画面。 
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5.4.3 寸动运行 

设定寸动速度并进行寸动运行。 

(1) 寸动设定按照寸动速度向点击[移动]的方向移动寸动距离。 

(2) 未执行原点复位时的当前位置显示“*****”。 

因无法进行寸动运行，请执行原点复位。 

(3) 寸动速度可在 10～100mm/s范围内进行设定。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※伺服 OFF时显示伺服 ON确认画面。 

※当要停止移动中的执行器时，请点击[停止]。 

 

 

5.4.4 点动运行 

(1) 从点选择一览中选择在控制器内已经设定的点，并确认从当前位置开始移动。 

(2) 未执行原点复位时的当前位置显示“*****”。 

因无法进行点移动，请执行原点复位。 

(3) 在设定移动速度、加速度等时，请变更要确认的点数据。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※伺服 OFF时显示伺服 ON确认画面。 

※当要停止移动中的执行器时，请点击[停止]。 
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5.4.5 设定移动 

(1) 设定移动是从点选择一览中选择几处控制器内已经设定的点，并确认从当前位置开始移动。 

(2) 未执行原点复位时的当前位置显示“*****”。无法进行移动设定。 

请执行原点复位。 

(3) 设定移动速度、加速度等时，请变更要确认的点数据。 

※伺服 OFF时显示伺服 ON确认画面。 

※当要停止移动中的执行器时，请点击[停止]。 

 

 

5.5 选项 

对 RS-485接口进行通信设定。 

 
 

[通信端口] 

请选择 RS-485接口中设定的 COM端口。 

当通信端口一览中未显示任何端口时，可能是由于未连接 RS-485接口或未进行正确设置。 

 

5.6 帮助 

显示 E Tools的版本信息。 
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--- MEMO --- 
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