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第一章拓拓ᆹ全注意һ亩拓

拓

令.令拓ᵜ章内容拓

在䘋㹼ᆹ装銓䘀㹼銓维ᣔ之前ˈ请䈖㓶阅读使用说明书ˈ并遵循说明书中所有ᆹ全注意һ亩銔如果忽

视ˈਟ能䙐ᡀ人身伤害或者设备损坏ˈ甚㠣人员死亡銔拓

因贵ޜਨ或贵ޜਨ客户ᵚ遵ᆸ使用说明书的ᆹ全注意һ亩而䙐ᡀ的伤害和设备损坏ˈᵜޜਨ将н᢯ᣵ

责任銔拓

拓

令.该拓ᆹ全信息定ѹ拓

危险˖如н遵ᆸ相关要求ˈ就会䙐ᡀѕ䟽的人身伤害ˈ甚㠣死亡銔拓

警告˖如н遵ᆸ相关要求ˈਟ能䙐ᡀ人身伤害或者设备损坏銔拓

禁→˖如н遵ᆸ相关要求ˈਟ能䙐ᡀ设备损坏銔拓

高温˖如н遵ᆸ相关要求ˈਟ能导㠤人身伤害銔拓

注意˖如н遵ᆸ相关要求ˈਟ能导㠤中等程ᓖ的人身伤害銔拓

ษ䇝并合格的у业人员˖是指操作ᵜ设备的ᐕ作人员必享㓿过у业的电气ษ䇝和ᆹ全知识ษ䇝并ф考

试合格ˈ已㓿熟悉ᵜ设备的ᆹ装ˈ调试ˈ投入䘀㹼ԕ৺维ᣔ保ޫ的↕骤和要求ˈ并能避免ӗ生各种紧急情

况銔拓

拓

令.详拓警告标识拓

警告用于ሩਟ能䙐ᡀѕ䟽的人身伤亡或设备损坏的情况䘋㹼警示ˈ给ࠪ建䇞ԕ避免发生危险銔ᵜ手޼

中使用л列警告标识˖拓

标识拓 ਽〠拓 说明拓 简写拓

危险拓
危险拓

如н遵ᆸ相关要求ˈ就会䙐ᡀѕ䟽的人身伤

害ˈ甚㠣死亡銔拓
拓

警告拓 警告拓
如н遵ᆸ相关要求 ਟ̍能䙐ᡀ人身伤害或者设

备损坏銔拓 拓

禁→拓

静电拓

敏感拓
如н遵ᆸ相关要求ˈਟ能䙐ᡀ PCB致 ᶯ损坏銔拓

拓

高温拓

注意拓

高温拓

驱ࣘ器在䘀㹼时 伺̍服驱ࣘ器的内置制ࣘ电阻

ਟ能ӗ生高温ˈ禁→触摸銔拓 拓

� 注意拓 注意拓
如н遵ᆸ相关要求 ਟ̍能导㠤中等程ᓖ的人身

伤害銔拓
注意拓
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令.4拓ᆹ全指导拓

拓

� 只有㓿过ษ䇝并合格的人员᡽允许䘋㹼相关操作銔拓

� 禁→在电源接通的情况л䘋㹼接线ˈ检查和接插接头等作业銔䘋㹼接线৺检

查之前ˈ必享确认所有输入电源已㓿断开ˈ并等ᖵ伺服驱ࣘ器к标注的时间

或者确认直流母线电压վ于 详择三銔拓

拓

� 机器䘀㹼时ˈ驱ࣘ器散热器ᓅᓗ銓驱ࣘ器内外接制ࣘ电阻銓伺服电机ਟ能ӗ

生高温ˈ禁→触摸ˈԕ免烫伤銔拓

拓

� 伺服驱ࣘ器内电子元器件Ѫ静电敏感器件ˈ在相关操作时ˈ必享做好䱢静电

措施銔拓

拓

令.4.令拓搬䘀和ᆹ装拓

拓

� 选ᤙ合䘲的ᆹ装ᐕާ銓↓确的配线ˈ保证伺服驱ࣘ器的↓常ᆹ全䘀㹼ˈ避免

人身伤害銔ᆹ装人员必享采ਆ机械䱢ᣔ措施保ᣔ人身ᆹ全銔拓

� 搬䘀ᆹ装过程中要保证伺服驱ࣘ器н遭ਇ到物理性ࠫߢ和振ࣘ銔拓

� 禁→将伺服驱ࣘ器ᆹ装在易燃物кˈ并避免伺服驱ࣘ器紧密接触或粘䱴易燃

物銔拓

� 请按接线മ䘎接制ࣘ选配件˄制ࣘ电阻ˈ信ਧ接线 銔˅拓

� 禁→用潮湿物品或身体部ս接触伺服驱ࣘ器金属部件ˈ否ࡉ有触电危险銔拓

� R 分̍ 切̍ Ѫ电源输入端 ②̍ 三̍ 上̍ Ѫ输ࠪ电机端ˈ请↓确䘎接输入ࣘ力电缆和

电机电缆ˈ否ࡉ会损坏伺服驱ࣘ器銔拓

拓

� 注意˖拓

� 必享ᆹ装在避免儿童和ަ他ޜ众接触的场所銔拓

� 䱢→金属粉尘銓导电仇粒銓৺ަ他导电物体掉入伺服驱ࣘ器内部銔拓

� 如果ᆹ装地点⎧ᤄ高于 该代代代造ˈ伺服驱ࣘ器将н能满足 I寸C择令8代代-拨-令 中վ电压保ᣔ的要求銔拓

� 单ਠ伺服驱ࣘ器䘀㹼时泄漏电流小于 详.拨造致 但̠是多ਠ并联接入਼一电源时 由̍于并联驱ࣘ器ਠ

数多 驱̍ࣘ器漏电流叠࣐漏电流ਟ能会大于 详.拨造致銔࣑ 必采用驱ࣘ器单ਠਟ靠接地并保证接地电

阻小于 令代Ωˈ拓P寸 接地导体的导电性能和相导体的导电能力相਼˄采用相਼的截面〟 銔˅拓

� 请在合䘲的⧟境л使用銔拓

拓
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令.4.该拓调试和䘀㹼拓

拓

� 在䘋㹼伺服驱ࣘ器端子接线操作之前ˈ必享࠷断所有о伺服驱ࣘ器䘎接的电

源ˈ电源࠷断ਾ的等ᖵ时间н短于伺服驱ࣘ器к标示的时间銔拓

� 伺服驱ࣘ器在䘀㹼时ˈ内部有高电压ˈ禁→ሩ伺服驱ࣘ器䘋㹼除键盘设置之

外的任何操作銔禁→к电情况лˈሩ驱ࣘ器的接插口䘋㹼插ᤄ銔拓

� ᵜ设备нਟ作Ѫ釐紧急停车装置金使用銔拓

� ᵜ设备н能作Ѫ电机紧急制ࣘ使用ˈ必享ᆹ装机械抱闸装置銔拓

拓

� 注意˖拓

� н要频繁的断开和䰝合伺服驱ࣘ器输入电源銔拓

� 在᣶机过程中ˈ若驱ࣘ器掉电ˈ必享等驱ࣘ器完全掉电˄ѫ电源源指示⚟熄灭˅ਾ᡽能᣶卸ˈ

否ࡉˈ有触电危险銔拓

� 如果伺服驱ࣘ器㓿过长时间保ᆈਾ޽使用ˈ使用前必享䘋㹼检查˗初к电测试銓䘀㹼ˈ确认无

䰞仈ਾ޽䘋㹼ᆹ装銔拓

拓

令.4.详拓保ޫ銓维ᣔ和元件更换拓

拓

� 伺服驱ࣘ器的维ᣔˈ检查或部件更换必享由㓿过ษ䇝并ф合格的у业人员䘋

㹼銔拓

� 在䘋㹼伺服驱ࣘ器端子接线操作之前ˈ必享࠷断所有о伺服驱ࣘ器䘎接的电

源ˈ电源࠷断ਾ的等ᖵ时间н短于伺服驱ࣘ器к标示的时间銔拓

� 保ޫ銓维ᣔ和元器件更换过程中ˈ必享采ਆ措施ԕ避免螺丝銓电缆等导电物

体䘋入伺服驱ࣘ器内部銔拓

拓

拓

� 注意˖拓

� 接线銓ᆹ装时请用合䘲的力矩紧固螺丝銔拓

� 保ޫ銓维ᣔ和元器件更换时ˈ必享䱢→伺服驱ࣘ器৺元器件接触或䱴ᑖ易燃物品銔拓

� 保ޫ銓维ᣔ和元器件更换过程中ˈ必享ሩ伺服驱ࣘ器ԕ৺内部器件做好䱢静电措施銔拓

令.4.4拓ᣕ废ਾ的处理拓

拓

� 伺服驱ࣘ器内元器件含有䟽金属ˈᣕ废ਾ必享将伺服驱ࣘ器作Ѫᐕ业废物处

理ˈ否ࡉਟ能䙐ᡀ人身伤害和⧟境污染銔拓
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第Ҽ章拓拓拓确认һ亩拓
拓

该.令拓ᵜ章内容拓

ᵜ章介绍伺服驱ࣘ器在ᆹ装调试过程中需要注意的สᵜ原ࡉˈ便于客户实⧠伺服驱ࣘ器的快䙏ᆹ装调

试銔拓

拓

该.该拓开箱检查拓

客户收到ӗ品ਾ需要䘋㹼如л检查ᐕ作˖拓

令銓包装箱是否完整銓是否ᆈ在破损和ਇ潮等⧠象？拓拓

该銓包装箱外部机型标识是否о所䇒购机型一㠤？拓拓

详銓᣶开包装ਾ 请̍检查包装箱内部是否有水渍等异常⧠象？机器是否有外壳损坏或者破裂的

⧠象？拓拓

4銓检查机器铭牌是否о包装箱外部机型标识一㠤？拓拓

拨銓请检查机器内部䱴件是否完整˄包括˖信ਧ端子˅拓

择銓电机配套线是否↓确？一般 令图上ԕл配套线材电机接线端Ѫᆹ普头˗令图上 ԕк配套线材电

机接线端Ѫ航空头拓

拓

注意闭拓

� Ṩሩ装箱单ˈ检查䱴件是否齐全拓

� 检查是否有合格证銔拓

拓

拓

拓

该.详拓䘀㹼前确认拓

客户在↓式使用ᤃ达伺服驱ࣘ器的时候ˈ请䘋㹼确认˖拓

令銓在ᆹ装机械之前ˈݸ空载䘀㹼伺服系㔏˗确认无䰞仈ਾ޽ᆹ装到机械设备к銔拓

该銓确认负载ˈ电机实䱵䘀㹼电流是否在伺服驱ࣘ器的过载能力范围内？拓

详銓实䱵负载要求的控制精ᓖ是否о伺服驱ࣘ器所能提供的控制精ᓖ相਼？拓

4銓确认电网电压是否和伺服驱ࣘ器的额定电压一㠤？拓拓

拨銓确定所需使用的通䇟方式是否о所选购的伺服驱ࣘ器相一㠤？拓

择銓在高䙏启停场合确定伺服制ࣘ电阻选型是否满足要求?拓

拓
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该.4拓⧟境确认拓

在ᤃ达伺服驱ࣘ器实䱵ᆹ装使用之前䘈必享确认ԕл几点˖拓

令銓伺服驱ࣘ器实䱵使用的⧟境温ᓖ是否超过 4代℃？如果超过ˈ请按照⇿升高 令℃降额 详还的

∄例降额銔↔外ˈн要在超过 拨拨℃的⧟境中使用伺服驱ࣘ器 进̍拓⧟境温ᓖ在 4代℃拓~拨拨℃ˈ请ᕪ

制周边⧟境空气循⧟远銔拓

� ሩ于装柜使用伺服驱ࣘ器ˈަ⧟境温ᓖѪ柜内空气温ᓖ銔拓

该銓伺服驱ࣘ器实䱵使用的⧟境温ᓖ是否վ于-令代℃？如果վ于-令代℃ˈ请增࣐࣐热设施銔拓

� ሩ于装柜使用伺服驱ࣘ器ˈަ⧟境温ᓖѪ柜内空气温ᓖ銔拓

详銓伺服驱ࣘ器实䱵使用的场所⎧ᤄ高ᓖ是否超过 令代代代造？如果超过ˈ请按照⇿升高 令代代造 降

额 令还的∄例降额銔拓

4銓伺服驱ࣘ器实䱵使用⧟境湿ᓖ是否超过 9代还？是否ᆈ在凝露⧠象？如有䈕⧠象ˈ请增࣐额

外的䱢ᣔ銔拓

拨銓伺服驱ࣘ器实䱵使用⧟境中是否ᆈ在ཚ䱣直射或者是外部生物侵入等⧠象？如有䈕⧠象ˈ

请增࣐额外的䱢ᣔ銔拓

择銓伺服驱ࣘ器实䱵使用⧟境是否ᆈ在粉尘銓易爆易燃气体？如有䈕⧠象 请̍增࣐额外的䱢ᣔ銔拓

拓

拓

该.拨拓ᆹ装确认拓

在伺服驱ࣘ器ᆹ装完ᡀ之ਾˈ请注意检查伺服驱ࣘ器的ᆹ装情况˖拓

令銓输入ࣘ力电缆銓电机电缆载流䟿选型是否满足实䱵负载要求？拓

该銓伺服驱ࣘ器周边䱴件选型是否↓确 是̍否准确ᆹ装？ᆹ装电缆是否满足ަ载流䟿要求？包

括输入电源是否↓确˄伺服驱ࣘ器一般Ѫ单相或й相交流 该该代三 銓˅输入滤波器銓制ࣘ单元和

制ࣘ电阻选型是否得当銔拓

详銓伺服驱ࣘ器是否ᆹ装在阻燃材料к？ަ所ᑖ发热䱴件˄ 制ࣘ电阻 是˅否已㓿䘌离易燃材料？拓

4銓所有控制电缆是否已㓿和࣏率电缆࠶开走线？ަ布线是否充࠶考虑到了 寸退C 特性要求銔拓

拨銓所有接地系㔏是否已㓿按照伺服驱ࣘ器要求䘋㹼了↓确接地？拓

择銓伺服驱ࣘ器所有ᆹ装的ᆹ装间距是否按照说明书要求来䘋㹼ᆹ装？拓

7銓伺服驱ࣘ器ަᆹ装方式是否о说明书中要求一㠤？尽䟿垂直ᆹ装銔拓

8銓确认伺服驱ࣘ器外部接线端子是否紧固ˈ力矩是否满足要求？拓

9銓确认输入ࣘ力˄R\分\切˅电缆銓电机进②\三\上远电缆↓确的接在接线端子к銔拓

拓

该.择拓สᵜ调试确认拓

在伺服系㔏使用之前 请̍仔㓶阅读伺服系㔏调试部࠶的内容 ѕ̍格按照调试流程和调试↕骤䘋㹼操作ˈ

否ࡉਟ能导㠤伺服系㔏䘀㹼н↓常或系㔏损坏等∄较ѕ䟽的ਾ果銔拓
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第й章拓拓拓ӗ品信息拓
拓

拓拓详.令拓ӗ品ᢰ术规格拓

控制输入拓
鈇伺服使能拓鈈ᣕ警清除拓拓鈉偏差䇑数器清零/䙏ᓖ选ᤙ 令拓

鈊指Ԕ脉ߢ禁→/䙏ᓖ选ᤙ 该拓鈋CC上 转矩限制拓鈌C上 转矩限制拓拓

控制输ࠪ拓
鈇伺服准备好输ࠪ拓鈈伺服ᣕ警输ࠪ拓鈉抱闸输ࠪ拓拓

鈊脉ߢ৽馈输ࠪ拓拓鈋名 信ਧ集电极开路输ࠪ拓

ս置控制拓

输入方式拓 鈇脉ߢ连方向拓鈈CC上 脉ߢ/C上 脉ߢ拓鈉致/B є相↓交脉ߢ拓

电子齿䖞∄拓 齿䖞∄࠶子˖令～详该7择7拓拓拓拓拓拓拓齿䖞∄࠶母˖令～详该7择7拓

编码器৽馈拓 增䟿式编码器 该拨代代p/挥拓进࠶辨率˖令代代代代远拓

令7 ս㔍ሩ值编码器进࠶辨率˖令详令代7该远拓

输࣏ࠪ率˄ k上 拓˅ 代.4-令.代拓 令.代-详.代拓

驱ࣘ结构类型拓 致 型结构拓 B 型结构拓

电机额定转矩

˄送造˅拓
令.详送造～详.详送造拓 4送造～令拨拓送造拓

输入电源拓
单相 致C该该代三拓

-令拨还～连令代还拓拨代/择代击z拓

单/й相 致C该该代三拓

-令拨还～连令代还拓拨代/择代击z拓

控制方式拓

鈇ս置控制方式拓拓鈈内部多段䙏控制方式拓鈉外部模拟䟿䙏ᓖ控制方式拓拓

鈊电机䙏ᓖ试䘀㹼方式拓鈋电机零点测试方式拓鈌电机负载惯䟿测䟿方式拓拓拓拓拓

鈍内部ս置控制拓拓拓拓拓

能耗制ࣘ拓
内置制ࣘ电阻ˈਟṩ据情况外接制ࣘ电阻拓

˄制ࣘ电阻选型ˈ䈖㓶ਟ参照䱴录˅拓

控制特性拓

䙏ᓖ频率响ᓄ˖令.该图击z拓

ս置控制精ᓖ˖±令P②L分拓

䙏ᓖ波ࣘ率˖˘±代.代详˄负载 代还～令代代还˅拓

˖˘±代.代该˄电源-令拨还～连令代还˅˄ 数值ሩᓄ于额定䙏ᓖ˅拓

调拓䙏拓∄˖令闭拨代代代拓

脉ߢ频率˖≤拨代代k击z拓
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䙏ᓖ控制拓 鈇4 种内部䙏ᓖ指Ԕ拓鈈˄ˇ令代三～ˉ令代三˅外部模拟电压指Ԕ拓

ⴁ视࣏能拓
实时转䙏/当前ս置/指Ԕ脉ߢ〟累/ս置偏差/电机转矩/电机电流/䘀㹼状态/

最大转䙏/最大电流等拓

保ᣔ࣏能拓 超䙏/ѫ电源过压⅐压/过流/过载/制ࣘ异常/编码器异常/ս置超差等拓

通䇟࣏能拓 支ᤱ R分48拨 通䇟ˈ最大 详该 节点拓

显示銓操作拓 拨 ս L寸号 数码管拓拓拓拓4 个按键拓

䘲用负载惯䟿拓 小于电机惯䟿的 拨 倍拓

过载能力拓 令.拨 倍 令代 钟˗拓令.8࠶ 倍 该令代 秒˗拓该 倍 令代代 秒˗拓拓该.拨 倍 令代 秒˗拓详 倍瞬间过载拓

ަ他拓

ᆹ装方式拓 拓拓拓壁ᤲ式拓

䘀㹼⧟境拓 拓拓拓-令代~拨代℃ˈ4代℃ԕк降额使用拓

䱢ᣔ等㓗拓 拓拓拓IP该代拓

冷ত方式拓 拓拓拓ᕪ制风冷拓

寸退C 滤波器拓 拓拓外置滤波器˄选配˅拓

拓

详.该拓结构外㿲銓尺ረ示意മ拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓മ 详-令拓拓分基号分 驱ࣘ器 致 型结构外㿲拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 详-该拓拓分基号分 驱ࣘ器 B 型结构外㿲拓

拓

拓

拓

拓



拓达 SGDS 系列伺服驱动器使用手册                                         

8

 

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

മ 详-详拓分基号分 驱ࣘ器 致型结构ᆹ装尺ረമ拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓

拓

SGDS系列驱动器A型尺寸安装图

SGDS系列驱动器B型尺寸安装图
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拓拓拓第四章拓拓驱ࣘ器ᆹ装о配线拓

拓

4.令拓ᵜ章内容拓

ᵜ章介绍 分基号分 伺服驱ࣘ器的机械銓电气ᆹ装和电气配线銔拓

拓

� 只有ษ䇝并合格的у业人员᡽能䘋㹼ᵜ章所᧿述的ᐕ作銔请按照釐ᆹ全注意һ亩金

中的说明䘋㹼操作銔忽视䘉些ᆹ全注意һ亩ਟ能会䙐ᡀ人身伤亡或设备损坏銔拓

� 在ᆹ装过程中必享保证伺服驱ࣘ器的电源已㓿断开銔如果伺服驱ࣘ器已㓿通电ˈ

那Ѹ在断电之ਾˈф等ᖵ时间н短于伺服驱ࣘ器к标示的时间ˈ并确认电源指示

⚟已㓿熄灭銔拓

� 伺服驱ࣘ器的ᆹ装设䇑必享符合ᆹ装地的相关法律法规的规定銔如果伺服驱ࣘ器

的ᆹ装䘍৽了当地法律法规的要求ˈᵜޜਨн᢯ᣵ任何责任銔↔外ˈ如果用户н

遵ᆸ䘉些建䇞ˈ那Ѹ伺服驱ࣘ器ਟ能会ࠪ⧠一些н在保修或质䟿保证范围内的故

障銔拓

拓

4.该拓机械ᆹ装拓

4.该.令拓ᆹ装⧟境拓

Ѫ了充࠶发ᥕ伺服驱ࣘ器的性能ˈ长期保ᤱަ࣏能ˈᆹ装⧟境非常䟽要ˈ请将伺服驱ࣘ器ᆹ装在л表

所示的⧟境銔拓

⧟境拓 条件拓

ᆹ装场所拓 室内拓

⧟境温ᓖ拓

� -令代~连拨代℃拓

� 当⧟境温ᓖ超过 4代℃ਾˈ请按照 令℃降额 详还的∄例降额銔拓

� ᡁ们н建䇞在 拨代℃ԕк的⧟境中使用伺服驱ࣘ器銔拓

� Ѫ了提高机器的ਟ靠性 请̍在温ᓖн会急剧ਈ化的场所使用伺服驱ࣘ

器銔拓

� 在控制柜等封䰝空间内使用时ˈ请使用冷ত风扇或冷ত空调䘋㹼冷

তˈԕ避免内部温ᓖ超过条件温ᓖ銔拓

� 温ᓖ过վ时ˈ在长时间断电ਾ޽к电䘀㹼 需̍增࣐外部࣐热装置ˈ消

除内部冻结⧠象ˈ否ࡉ容易导㠤机器损坏銔拓

拓

拓

拓
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⧟境拓 条件拓

湿ᓖ拓
� 空气的相ሩ湿ᓖ小于 9代还銔н允许结露銔在ᆈ在腐蚀性气体的空间中ˈ

最大相ሩ湿ᓖн能超过 择代还銔拓

ᆈ储温ᓖ拓 � -该代~连择代℃拓

䘀㹼⧟境条件拓

� 请将伺服驱ࣘ器ᆹ装在如л场所˖拓

� 䘌离电磁䗀射源的场所拓

� 无油雾銓腐蚀性气体銓易燃性气体等场所拓

� 金属粉ᵛ銓尘埃銓油銓水等异物н会䘋入伺服驱ࣘ器内部的场所˄请

н要把伺服驱ࣘ器ᆹ装在木材等易燃物к面˅拓

� 无放射性物质銓易燃物质场所拓

� 无有害气体৺液体的场所拓

� ⴀ份少的场所拓

� 无䱣ݹ直射的场所拓

⎧ᤄ高ᓖ拓
� 令代代代造 ԕл銔拓

� 当⎧ᤄ高ᓖ超过 令代代代造 ਾˈ请按照 令代代造 降额 令还的∄例降额銔拓

振ࣘ拓 � 最大振幅н超过 拨.8造/带
该
˄代.择刚˅拓

ᆹ装方向拓 � Ѫ了н使伺服驱ࣘ器的散热效果降վˈ请垂直ᆹ装銔拓

拓

� 注意˖拓

� 分基号分 系列伺服驱ࣘ器ᓄṩ据外壳䱢ᣔ等㓗ᆹ装在清洁的通风⧟境中˗驱ࣘ器自身结构䱢ᣔ等㓗

较弱ˈ因↔必享ᆹ装在䱢ᣔ条件良好的电柜内ˈ并䱢→接触腐蚀性銓易燃性气体ˈ䱢→导电物

体銓金属粉尘銓油雾৺气体䘋入内部銔拓

� 冷ত空气必享清洁ˈ并ф无腐蚀性气体和导电性粉尘銔拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓
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4.该.该拓ᆹ装方式拓

拓拓拓拓由于伺服驱ࣘ器体〟较小一般要求ᆹ装在设备电柜中˗驱ࣘ器的ᆹ装方式สᵜ采ਆ壁ᤲ式ˈ必享ᆹ装

在垂直方向к銔伺服驱ࣘ器在柜内ᆹ装间距ԕ৺多ਠ驱ࣘᆹ装时要注意情况如˖മ 4-令 Ѫ单ਠ驱ࣘ器ᆹ装

间隔˗മ 4-该 Ѫ多ਠ驱ࣘ器ᆹ装间隔ˈ实䱵ᆹ装中ᓄ尽ਟ能留ࠪ较大间隔ˈ保证良好的散热条件銔拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 4-令 Ѫ单ਠ驱ࣘ器ᆹ装间隔拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 4-该 Ѫ多ਠ驱ࣘ器ᆹ装间隔拓

拓
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� 注意˖拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

� Ѫ保证驱ࣘ器通过风扇ԕ৺自然ሩ流䘋㹼冷তˈ请参照кമˈ在伺服驱ࣘ器的周围留有足够拓

的空间銔请在ᆹ装电柜к方ᆹ装冷ত用风扇ˈѪ了н使驱ࣘ器的⧟境温ᓖࠪ⧠局部过高⧠象ˈ需使

电柜内的温ᓖ保ᤱ均匀銔拓

� 多ਠ驱ࣘ器并排ᆹ装时ˈ注意需按照кമ所示ᆹ装銔驱ࣘ器о驱ࣘ器之间有大于 该拨造造 的间距銔拓

� 接地˖请࣑必将接地端子接地ˈ否ࡉਟ能有触电或者ᒢᢠ而ӗ生的误ࣘ作的危险銔拓

拓

4.该.详拓伺服电机的ᆹ装拓

銅拓 必享注意䱢→雨水和䱣ݹ直射˗拓

銅拓 必享ᆹ装在电气柜内ˈ䱢→尘埃銓腐蚀性气体銓导电物৺易燃物侵入銔拓

銅拓 ᆹ装在通风銓䱢潮和䱢⚠尘的地方銔拓

銅拓 ᆹ装在便于维ᣔ銓检查銓清扫的场所銔拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

銅拓 装ᑖ䖞时ˈнਟ敲ࠫ电机或电机轴ˈ䱢→损坏编码器銔ᓄ采用螺旋式压ᤘᐕާ᣶装銔拓

銅拓拓拓伺服电机нਟ᢯ਇ大的轴向銓ᖴ向负荷銔建䇞选用ᕩ性联轴器䘎接负载銔拓

銅拓 固定电机时需用→ᶮ垫圈紧固ˈ䱢→电机ᶮ脱銔拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

銅拓拓电机需䱢水銓䱢油ˈ因Ѫ电缆⎨在水或油䟼也ਟ能将水或油ᑖ到电机体кˈ享谨䱢↔种情况的发生銔拓
拓
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4.详拓电气配线拓

4.详.令 配线注意һ亩拓

拓

拓

� 配线作业只能由у业人员䘋㹼操作銔如果配线н当ˈਟ能䙐ᡀ触电或火灾拓

� ᤃ达系列伺服驱ࣘ器ਟ直接䘎接在ᐕ业用电源线к銔也就是说没有使用ਈ压器等䘋

㹼隔离 Ѫ̍了䱢→伺服系㔏ӗ生交৹触电һ故 请࣑̍必使用配线用断路器或保险丝銔拓

� ᤃ达系列伺服驱ࣘ器没有内置接地保ᣔ电路銔Ѫ了构ᡀ更࣐ᆹ全的系㔏ˈ请配置过

载銓短路保ᣔެ有的漏电断路器ˈ或者о配线用断路器配套的地线保ᣔу用漏电断

路器銔拓

� Ѫ了避免触电ˈ请在关䰝电源 拨࠶钟ԕк銓电源指示⚟灭ਾˈ޽䘋㹼᣶装銔拓

� 请在伺服驱ࣘ器和伺服电机ᆹ装完ᡀਾ޽䘋㹼接线ˈ否ࡉ会䙐ᡀ触电銔拓

� 请勿损伤电缆ˈሩަ施࣐过大拉力ˈ悬ᤲ䟽物或ᥔ压等ˈ否ࡉਟ能䙐ᡀ触电銔拓

� Ѫ避免触电ˈ请在电源端子䘎接部䘋㹼㔍缘处理銔拓

� 外部配线的规格和ᆹ装方式需要符合当地法规的要求銔拓

拓

配线注意һ亩˖拓

� 拓配线材料依据銙使用电缆规格銚使用銔拓

� 拓配线的长ᓖ˖指Ԕ输入 详造 ԕ内˗拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓编码器输入线 令拨造 ԕ内˗拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓配线时请ԕ最短距离䘎接銔拓

� 拓确实依照标准接线മ配线ˈᵚ使用到的信ਧ请勿接ࠪ銔拓

� 拓电机输ࠪ端˄端子 ②銓三銓上˅要↓确的䘎接ˈ否ࡉ伺服驱ࣘ器ࣘ作会н↓常銔拓

� 拓屏蔽线必享䘎接在 对基 端子к銔拓

� 接地端子拓P寸˖端子必享ਟ靠接地ˈ接地线阻值必享少于 令代Ω銔нਟ将接地端子和电源零线端子 送 共

接ˈ否ࡉ有损坏设备危险銔拓

拓

� 一般情况лˈн需要外接制ࣘ电阻銔B 型结构驱ࣘ器如需外置ਟ将 B该銓B详 之间的短接⡷去掉ˈ޽把

合䘲的电阻ᆹ装在 B令銓B该 端子к銔拓
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� Ѫ了䱢→通䇟䙐ᡀ的错误ࣘ作ˈ请采ਆԕл处理措施˖拓

拓拓拓拓拓拓请在电源к࣐入㔍缘ਈ压器৺通䇟滤波器等装置˗拓

拓拓拓拓拓拓请将ࣘ力线˄电源线等的ᕪ电回路˅о信ਧ线相距 详代 ԕк来配线˗拓࠶ޜ

拓拓拓拓拓拓ࣘ力线о信ਧ线н要放在਼一配线管内銔拓

� Ѫ䱢→н↓确的ࣘ作ˈᓄ设置釐紧急停→开关金ˈԕ确保ᆹ全銔拓

� 完ᡀ配线ਾˈ检查各䘎接头的䘎接情况˄如焊点䘎焊銓焊点短路銓脚ս亪序н↓确等˅̍ 压紧接头 拓̍

确认是否о驱ࣘ器确实接妥ˈ螺丝是否锁紧ˈнਟ有电缆破损銓拉ᢟ銓䟽压等情形銔拓

� 伺服驱ࣘ器在精ᓖ要求н大ˈ࣏率在 令.拨图上 ԕл的场合ਟԕ使用单相 致C该该代三进连令代还～ˉ令拨％远拓

拓

� 作Ѫࣘ力电源ˈ配线参考表 4-令ˈ࣏率在 令.拨图上 ԕк的场合需用й相 致C该该代三进连令代还～ˉ令拨％远作Ѫࣘ

力电源銔拓

� о冷压端子䘎接时ˈ按标准ᤘ开㔍缘皮ˈ并将裸露铜线捻紧ˈ用预㔍缘冷压端子压紧配线ˈф䘎接

牢固銔拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 4-详拓拓接线端о冷压端子䘎接拓

4.详.该 使用电缆规格拓

䘎接端拓 输࣏ࠪ率৺线缆规格拓

䘎接端拓 符ਧ拓 ਽〠拓 代.4~令.代˄图上 拓˅ 令.代~该.详˄图上 拓˅ 该.详~详.代˄图上˅拓

切B 电源端子拓

R迟ˈ分ˈ切拓 ѫ电源输入端拓 令.拨拓造造
该
拓 该.代拓造造

该
拓 该.拨拓造造

该
拓

P寸拓 保ᣔ接地拓 ≧该.代拓造造
该
拓 ≧该.代拓造造

该
拓 ≧该.代拓造造

该
拓

②ˈ三ˈ上拓 ࣏率输ࠪ端拓 令.拨拓造造
该
拓 该.代拓造造

该
拓 该.拨拓造造

该
拓

挥ˈ帧拓 控制电源输入拓 令.代拓造造
该
拓 令.代拓造造

该
拓 令.代拓造造

该
拓

C送该˄控制信ਧ接头 拓˅ 令~44拓 控制信ਧ拓 代.该拓造造
该
拓或 代.详拓造造

该
ৼ㔎线˄含屏蔽线˅拓

C送令拓˄编码器接头˅拓 令~令拨拓 编码信ਧ拓 代.该拓造造
该
拓或 代.详拓造造

该
ৼ㔎线˄含屏蔽线˅拓

C适退详/4˄通䇟接头˅拓 令~9拓 通䇟信ਧ拓 代.该拓造造
该
拓或 代.详拓造造

该
ৼ㔎线˄含屏蔽线˅Ӗਟ用标准网线拓

拓
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4.4 端子说明拓

4.4.令拓切B 电源端子接口定ѹ拓

序ਧ拓 端子ԓਧ拓 信ਧ਽〠拓 ࣏拓拓拓能拓

令拓 R拓
ѫ回路电源输

入单相拓

ѫ回路电源输入端子拓

～该该代三拓拓拨代击z拓

注意˖н要਼电机输ࠪ端子 ②銓三銓上䘎接銔拓

拓
该拓 切拓

详拓 空拓 无拓 无拓

4拓 ②拓

伺服电机输ࠪ拓
伺服电机输ࠪ端子拓

必享о电机 ②銓三銓上 端子一一ሩᓄ䘎接銔拓
拨拓 三拓

择拓 上拓

7拓 空拓

无拓 无拓

8拓 空拓

9拓 挥拓
控制电源输入拓

控制回路电源输入端子拓

～该该代三拓拓拨代击z拓
令代拓 帧拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓表 4-该拓分基号分 系列 致 型结构 切B 电源端子接口定ѹ拓

拓

序ਧ拓 端子ԓਧ拓 信ਧ਽〠拓 ࣏拓拓拓能拓

令拓 R拓

ѫ回路电源输

入单相拓

ѫ回路电源输入端子拓

～该该代三拓拓拨代击z拓

注意˖н要਼电机输ࠪ端子 ②銓三銓上䘎接銔拓

拓

该拓 分拓

详拓 切拓

4拓 B令拓
制ࣘ电阻内外

置选ᤙ拓

B该銓B详 端子短接ˈ选用伺服内置制ࣘ电阻˗拓

去掉短接⡷ˈ外接制ࣘ电阻接入 B令ˈB该 处拓
拨拓 B该拓

择拓 B详拓

7拓 ②拓

伺服电机输ࠪ拓
伺服电机输ࠪ端子拓

必享о电机端 ②銓三銓上 端子一一ሩᓄ䘎接拓
8拓 三拓

9拓 上拓

令代拓 挥拓
控制电源输入拓

控制回路电源输入端子拓

～该该代三拓拓拨代击z拓令令拓 帧拓

表 4-详拓拓分基号分 系列 B 型结构 切B 电源端子接口定ѹ拓

拓
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4.4.该拓标准配线拓

拓拓拓拓标准配线മ如л所示˖拓

伺服驱ࣘ单元的使用䘈需要配备一些外围设备ˈ选ᤙ↓确的外围设备ਟԕ确保驱ࣘ单元的稳定䘀㹼ˈ

н↓确的选ᤙ会降վަ使用寿命 甚̍㠣会损坏驱ࣘ单元銔如л是在一定ᓄ用场合驱ࣘ器ᓄ用的标准配线മ 拓̟

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓മ 4-拓详拓ᤃ达伺服驱ࣘ器 B 型结构外围䘎接മ拓

注 令˖ࠪ厂时ˈB该銓B详 端子短接ˈ驱ࣘ器使用内部制ࣘ电阻銔拓

注 该˖ᤃ达伺服驱ࣘ器 B 型结构所配电机线缆一般都是航空插头銔拓

注 详˖外接制ࣘ电阻时ˈ要将 B该銓B详 之间的短接⡷去掉˗޽将外接电阻接入到 B令銓B该 端子к銔拓

备注˖⧠场ᓄ用时ˈ如输入是й相 详8代三 电源ˈࡉ需要࣐降压ਈ压器銔将 详8代三 转换ᡀ 该该代三 电压銔ѕ格к讲驱ࣘ器输入电源

н能超过 该该代三±令拨还銔拓

拓
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ᤃ达驱ࣘ器 致 型结构外围配线മ拓

拓

48拨转该详该

短路器
用于保ᣔ电源

线ˈࠪ⧠过流时
断电路銔࠷

ᆹ装噪音滤波器
ԕ䱢→来自电源
线的外部噪音銔

滤波器

打开/关䰝伺服电源銔
使用时请ᆹ装浪涌抑
制器銔

交流接触器

使用外部
该4三dc电压源ˈ
在伺服电机ᑖ有
抱闸时使用銔

电机抱
闸接线

伺服控制信
ਧ输入输ࠪ

I˄/适控制
端子线缆˅

电机ࣘ力线 电机编码
器线缆

控制信ਧ线

48拨通䇟

ਟ编程控制器

ᐕ业电脑

ਟ编程控制器

䘀ࣘ控制卡

C送C系㔏

触摸屏

系㔏接地

拓

拓

മ 4-拓详拓ᤃ达伺服驱ࣘ器 致 型结构外围䘎接മ拓

拓

拓

拓

拓

220V 电源输入 
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� 注意˖拓

� н能将输入电源线䘎接到输ࠪ ②銓三銓上ˈ否ࡉ会引起驱ࣘ器损坏銔拓

� 一般情况л用户н需要外接制ࣘ电阻ˈ请注意 致型结构驱ࣘ器无法外置制ࣘ电阻銔拓

� 将电缆捆束ਾ于管道等处使用时ˈ由于散热因素ˈ请考虑容许的线缆的降额使用銔拓

� 电缆的弯曲半ᖴ请确保在电缆ᵜ身外ᖴ的 令代 倍ԕкˈԕ䱢→长期ᣈ弯导㠤线缆内部线芯断裂銔

如有使用在需移ࣘ线缆ф弯ᣈ频率较大的场合ˈࡉ需选用ᣇ揉线材銔拓

� 周围高温⧟境时请选用高温电缆ˈ如用一般电缆热老化会很快ˈ短时时间内就н能使用˗周围

վ温⧟境请注意线缆的保暖措施ˈ一般电缆在վ温⧟境л表面容易硬化破裂銔拓

� 配线时将ᕪ电线路о弱电线路࠶开 并̍保ᤱ 详代c造拓ԕк的间隔銔н要放入਼一管道或捆᡾在一起銔拓

� 驱ࣘ器о电机接地处理˗Ѫ避免ਟ能的电磁ᒢᢠ䰞仈ˈ请按ԕл方法接地˖拓

拓拓拓拓拓拓且˅伺服电机外壳接地˖请将伺服电机的接地端子о伺服驱ࣘ器的接地端子 P寸 䘎在一起ˈ并将 P寸

端子ਟ靠接地ˈԕ降վ电磁ᒢᢠ銔拓

拓拓拓拓拓拓b˅编码器线缆銓C送该 控制信ਧ线缆屏蔽层接地˖编码器线一般由驱ࣘ器厂家提供ˈ如自㹼焊接ࡉ需

注意ˈ编码器线缆的屏蔽层є端需接地銔C送该 控制线缆屏蔽层一端是焊接在 号B 插头的金属外壳кˈ另一端

需客户自身接到设备大地к銔拓ࡉ

拓

4.4.详拓控制端子说明拓

拓拓◆拓C送该 控制信ਧ端子˄驱ࣘ器ח˅ṧ式о端子定ѹ拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓
拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 4-择拓拓C送该 控制信ਧ端子˄驱ࣘ器ח拓-拓44 针式ޜ头˅ṧ式৺定ѹ拓

拓

CN2 控制信号端子 
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◆拓C送该 控制信ਧ端子˄驱ࣘ器ח˅接口定ѹ৺说明拓

拓

类

别拓
端子ਧ拓 信ਧ਽〠拓

端子䇠ਧ拓
࣏拓拓拓能拓

䇠ਧ拓 I/适拓

输

入

输

ࠪ

信

ਧ拓

该8拓 C上L 驱ࣘ禁→拓 C上L拓 切本pe令拓

C上进亪时针方向远驱ࣘ禁→输入信ਧ拓

C上L拓拓适送˖C上 驱ࣘ禁→ˈ电机禁→亪时针方向䘀转銔拓拓拓拓拓拓拓拓

C上L拓拓适对对˖C上 驱ࣘ允许ˈ电机ਟ亪时针方向䘀转銔拓

注 令˖用于机械超限ˈ当开关 适对对 时ˈC上方向电机保ᤱ使能状态问拓

注 该˖ਟԕ设置参数 P-该代称令 屏蔽↔࣏能ˈ用户н用䘎䈕信ਧˈ也能使

C上驱ࣘ允许銔拓

详详拓 指Ԕ脉ߢ禁→拓 I送击拓 切本pe令拓

ս置指Ԕ脉ߢ禁→输入信ਧ拓

I送击拓拓适送˖指Ԕ脉ߢ输入禁→拓

I送击拓拓适对对˖指Ԕ脉ߢ输入有效拓

令代拓

模式࠷换拓 致LR分拓 切本pe令拓 P-4称9 时ˈ䙏ᓖ和ս置模式࠷换࣏能有效拓

ᣕ警清除拓 致LR分拓 切本pe令拓

ᣕ警清除输入信ਧ˄输入信ਧѪ触发信ਧ˅拓

致LR分拓拓适送拓↑˖拓清除系㔏ᣕ警拓

致LR分拓拓适对对拓↓˖保ᤱ系㔏ᣕ警拓

拨拓 伺服ᣕ警输ࠪ拓 致L退拓 切本pe该拓

伺服ᣕ警输ࠪ信ਧ拓

致L退拓拓适送 伺̟服驱ࣘ器无ᣕ警 伺̍服ᣕ警输ࠪ适送˄ 输ࠪ导通 拓˅

致L退拓拓适对对˖伺服驱ࣘ器有ᣕ警ˈ伺服ᣕ警输ࠪ适对对˄输ࠪ截

→˅拓

详拓
伺服准拓

备好输ࠪ拓
分R号同拓 切本pe该拓

伺服准备好输ࠪ信ਧ拓

分R号同拓适送˖控制电源和ѫ电源↓常ˈ驱ࣘ器无ᣕ警ˈ伺服准

备好输ࠪ适送˄输ࠪ导通˅銔拓

分R号同拓适对对˖ѫ电源ᵚ合或驱ࣘ器有ᣕ警ˈ伺服准备好输ࠪ

适对对˄输ࠪ截→˅銔拓

8拓
CC上L 驱拓

ࣘ禁→拓
CC上L拓 切本pe令拓

CC上˄逆时针方向˅驱ࣘ禁→输入信ਧ拓

CC上L拓拓适送˖拓CC上 驱ࣘ禁→ˈ电机禁→逆时针䘀转˗拓

CC上L拓拓适对对˖CC上 驱ࣘ允许ˈ电机ਟ逆时针䘀转銔拓

注 令˖用于机械超限ˈ当开关 适送时 C̍C上 方向䘀转电机保ᤱ使能状态问拓

注 该˖ਟԕ设置参数 P-该代称令 屏蔽䈕࣏能ˈ用户н必䘎↔信ਧˈ也能使

CC上 驱ࣘ允许銔拓

供

电

电

源拓

令7拓
驱ࣘ器内部 该4三

电源拓
该4三拓 拓

驱ࣘ器提供内部 该4三 电源ˈਟѪ脉ߢ接口銓输入输ࠪ端口

提供电源銔˄ 注˖驱ࣘ器内部电源н能给外部设备供电˅拓

拓拓详拨拓
脉ߢ电路外部

该4三 供电接入口拓
拓三适P拓 拓 脉ߢ电路由外部 该4三 电源供电ˈਟ由↔接口接入銔拓
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类

别拓
端子ਧ拓 信ਧ਽〠拓

端子䇠ਧ拓
࣏拓拓拓能拓

䇠ਧ拓 I/适拓

拓 择拓 电机抱闸输ࠪ拓 C适I送拓 切本pe该拓

电机抱闸输ࠪ信ਧ C适I送拓拓适送 状态时˖Ѫ L վ电ᒣˈ电机抱

闸打开ˈ电机处于使能状态˗拓

电机抱闸输ࠪ信ਧ C适I送拓拓适对对 状态时˖Ѫ 击 高电ᒣˈ电机

抱闸䰝合ˈ电机ࠪ于抱闸状态˗拓

相关参数设置˄单ս˖该造带˅̟ 拓

P-49˖Ӿ电机抱闸指Ԕ到伺服 适对对 时的延䘏时间ˈ↓常设

置Ѫ 令代代銔拓

P-48˖Ӿ伺服 适送 时到电机抱闸指Ԕ的延䘏时间ˈ↓常设置

Ѫ 令代代銔拓

P-47˖电机旋转时ˈ输ࠪ电机抱闸指Ԕ的时间ˈ↓常设置

Ѫ 拨代代銔拓

输

入

输

ࠪ

信

ਧ拓

4令拓 指Ԕ脉ߢ拓

P②L分 输入拓

P②L分-拓 切本pe详拓
外部指Ԕ脉ߢ输入信ਧ拓

4详拓 P②L分连拓 切本pe详拓

详该拓

偏差䇑数清零

˄ս置控制˅拓
CL寸拓 拓切本pe令拓

ս置偏差䇑数器清零输入拓

CL寸拓拓适送˖ս置控制时ˈս置偏差䇑数器清零拓

零䙏箝ս拓

˄䙏ᓖ控制˅拓
名P号拓 切本pe令拓

名P号拓拓适送˖拓н管模拟输入是多少ˈᕪ迫䙏ᓖ指ԔѪ零˗拓

名P号拓拓适对对˖䙏ᓖ指ԔѪ模拟输入数值銔拓

详7拓 指Ԕ脉ߢ拓

分I基送 输入拓

分I基送-拓 切本pe详拓
外部指Ԕ方向输入信ਧ拓

详9拓 分I基送连拓 切本pe详拓

电

机

编

码

器

৽

馈

信

ਧ拓

该4拓 编码器 名 相信ਧ拓 适名连拓 切本pe拨拓

令.拓编码器 致B名 信ਧ差࠶驱ࣘ输ࠪ˄该择L分详令 输ࠪˈ相当于

R分4该该˅拓

该.拓非隔离输ࠪ˄非㔍缘˅拓

令详拓 编码器 名 相信ਧ拓 适名-拓 切本pe拨拓

该详拓 编码器 B 相信ਧ拓 适B连拓 切本pe拨拓

该拨拓 编码器 B 相信ਧ拓 适B-拓 切本pe拨拓

该该拓 编码器 致 相信ਧ拓 适致连拓 切本pe拨拓

该令拓 编码器 致 相信ਧ拓 适致-拓 切本pe拨拓

令拓
名 信ਧ集电极开

路输ࠪ拓
C名拓 切本pe择拓 名 信ਧ开集电极输ࠪ↓拓

该择拓
名 信ਧ集电极开

路输ࠪ拓
C名-拓 切本pe择拓 名 信ਧ开集电极输ࠪ负拓

该9拓 编码器输ࠪ共地拓 基送号拓 拓 编码器ޜ共地线拓

ޜ

共

端拓

令令拓
输入输ࠪޜ共端

↓拓
C适退连拓 拓

输入输ࠪ端子к拉电源端口ˈ˄ 内銓外˅电源由↔端口输入

Ѫ 号I 端子供电銔拓

拓 外壳拓 屏蔽地线拓 对基拓 拓 屏蔽地线端子拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓表 4-详拓拓C送该 控制信ਧ端子接口定ѹ拓

拓
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◆拓拓C送令拓编码器接口˄驱ࣘ器测˅ṧ式о端子定ѹ拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

മ 4-7拓拓C送令 端子˄驱ࣘ器ח拓-拓令拨 针式ޜ头˅ṧ式৺定ѹ拓

拓拓

◆拓拓拓C送令 编码器˄驱ࣘ器ח˅接口定ѹ৺说明拓

端子ਧ拓 信ਧ਽〠拓
端子䇠ਧ拓

࣏能᧿述拓
䇠ਧ拓 I/适拓

令详拓 拨三 电源拓 连拨三拓 拓 伺服电机ݹ电编码器用ˇ拨三 电源和ޜ共地˗

电缆长ᓖ较长时ˈᓄ使用多ṩ芯线并联ˈ߿

小线路压降銔拓令4拓 电源ޜ共地拓 代三拓 拓

拨拓 编码器 致连输入拓 致连拓
切本pe7拓

оݹ电编码器 致连相䘎接拓

令代拓 编码器 致-输入拓 致-拓 оݹ电编码器 致-相䘎接拓

4拓 编码器 B连输入拓 B连拓
切本pe7拓

оݹ电编码器 B连相䘎接拓

9拓 编码器 B-输入拓 B-拓 оݹ电编码器 B-相䘎接拓

详拓 编码器 名连输入拓 名连拓
切本pe7拓

оݹ电编码器 名连相䘎接拓

8拓 编码器 名-输入拓 名-拓 оݹ电编码器 名-相䘎接拓

该拓 编码器 ②连输入拓 ②连拓
切本pe7拓

оݹ电编码器 ②连相䘎接拓

7拓 编码器 ②-输入拓 ②-拓 оݹ电编码器 ②-相䘎接拓

令拓 编码器 三连输入拓 三连拓 切本pe7拓 оݹ电编码器 三连相䘎接拓

择拓 编码器 三-输入拓 三-拓 оݹ电编码器 三-相䘎接拓

令该拓
编码器 上连输入拓

㔍ሩ值编码器 R切-输入拓
上连拓

切本pe7拓
оݹ电编码器 上连相䘎接拓

令令拓 编码器 上-输入拓 上-拓 оݹ电编码器 上-相䘎接拓

令拨拓 㔍ሩ值编码器 R切连输入拓 R切连拓 拓 拓

金属外壳拓 屏蔽地线拓 对基拓 拓 屏蔽地线端子拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓表 4-4拓拓C送令 编码器端子接口定ѹ拓

拓
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◆拓拓C送详/C送4 通䇟端子接口定ѹ拓

拓
拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓

മ 4-8拓C送详 端子接线说明拓

拓拓拓拓

C送详銓C送4 端子定ѹ˖拓

端子ਧ拓 信ਧ਽〠拓
端子䇠ਧ拓

࣏能᧿述拓
䇠ਧ拓 I/适拓

7銓8拓 电源ޜ共地拓 代三拓 拓 通䇟端ޜ共地拓

令拓 R分48拨连拓 R切连拓拓 切本pe拨拓 R分48拨 通䇟连端拓

该拓 R分48拨-拓 R切-拓拓 切本pe拨拓 R分48拨 通䇟-端拓

4銓拨拓 拨三 电源拓 连拨三拓 拓 通䇟端连拨三 电源拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓表 4-拨拓拓C送详 端子接口定ѹ拓

拓

端子ਧ拓 信ਧ਽〠拓
端子䇠ਧ拓

࣏能᧿述拓
䇠ਧ拓 I/适拓

7銓8拓 电源ޜ共地拓 代三拓 拓 通䇟端ޜ共地拓

令拓 R分48拨连拓 R切连拓 切本pe拨拓 R分48拨 通䇟连端拓

该拓 R分48拨-拓 R切-拓 切本pe拨拓 R分48拨 通䇟-端拓

4銓拨拓 拨三 电源拓 连拨三拓 拓 通䇟端连拨三 电源拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓表 4-择拓拓C送4 端子接口定ѹ拓

拓
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4.4.4拓C送该 控制信ਧ线接线৺注意һ亩拓

4.4.4.令拓数ᆇ开关输入䟿信ਧ接线拓

拓拓拓拓拓拓拓拓数ᆇ开关䟿输入信ਧ有 分适送銓致LR分銓C上L銓CC上L銓CL寸銓I送击ˈлമԕ 分适送 信ਧѪ例说明銔拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 4-9-令拓外部电源供电--使能输入信ਧ接线മ拓拓拓拓拓拓മ拓4-9-该拓拓驱ࣘ器内部电源供电--使能输入信ਧ接线മ拓

拓

4.4.4.该拓开关䟿输ࠪ接口信ਧ接线拓

拓开关䟿输ࠪ接口共有є种类型˖˄令˅类型 令˖继电器䘎接˗进该远类型 该˖ݹ电耦合器䘎接銔മ 4-9-详致

和മ 4-9-详B 是ަ原理മ銔拓

拓

� 外部电源由用户提供ˈ但是必享注意ˈ如果电源的极性接৽ˈ会使伺服驱ࣘ器损坏銔拓

� 输ࠪѪ集电极开路形式ˈ最大电流 拨代造致ˈ外部电源最大电压 该拨三銔因↔ˈ开关䟿输ࠪ信ਧ的负载

必享满足䘉个限定要求銔如果超过限定要求或输ࠪ直接о电源䘎接ˈ会使伺服驱ࣘ器损坏˗拓

拓拓拓拓拓拓拓拓如果负载是继电器等电感性负载ˈ必享在负载є端৽并联续流Ҽ极管銔如果续流Ҽ极管接৽ˈ会

损坏驱ࣘ器銔拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓拓

拓拓拓മ 4-9-详致拓拓开关䟿输ࠪ接口拓类型 令.继电器䘎接拓拓拓拓 拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 4-9-详B拓开关䟿输ࠪ接口拓类型 该˖ݹ电耦合器䘎接

拓

拓

驱ࣘ器חкս机测

退致下拓拓拨三

三CC

基送号

分e挥天o拓且造p速i则ie挥
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ԕ伺服抱闸信ਧ输ࠪѪ例ˈ讲述输ࠪ口外接继电器负载接线情况銔лമѪ伺服抱闸信ਧ接线മ˖拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

മ 4-9-4 伺服抱闸输ࠪ接线拓

拓

注意˖拓伺服驱ࣘ开关䟿输ࠪ接口使用时ˈ因Ѫ驱ࣘ器输ࠪ信ਧѪ无源输ࠪ˄拓മ 4-9-4致銓4-9-4B拓 銔˅一般

在设备的接收口需࣐к拉电源ˈ䘉ṧ确保伺服驱ࣘ器输ࠪ信ਧ有效銔˄伺服抱闸输ࠪ需要外部 该4三 电

源ˈ驱ࣘ器内部电源н能ᑖۿ 该4三 继电器䘉ṧ大的负载˅拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓实䱵ᓄ用过程中伺服抱闸䘈需о伺服使能信ਧ配合使用ˈ使能о抱闸信ਧާ体端口如л表˖拓

拓拓Ѫ了锁տо电机相䘎的垂直或倾斜ᐕ作ਠˈ䱢→伺服ᣕ警或电源失去ਾᐕ作ਠ跌落ˈ通常采用ᑖ抱

闸制ࣘ器的伺服电ࣘ机銔Ѫ有效控制抱闸电机的䘀ࣘˈᵜ伺服单元提供了抱闸释放信ਧ˄C适I送˅銔˄注˖

䈕抱闸制ࣘ器只能用于保ᤱᐕ作ਠˈ㔍н能用于߿䙏和ᕪ制停→机器䘀ࣘ 銔˅拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

必要输入信ਧ拓 端子ਧ拓 ࣏能拓

C适退连拓 C送该-令令拓 输入点ޜ共端ˈѪ控制电源输入端銔拓

分适送拓 C送该-9拓 伺服使能信ਧ拓

C适I送拓 C送该-择拓

抱闸释放信ਧ拓

C适I送-拓 C送该-7拓
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4.4.4.详拓脉ߢ信ਧ输入接口接线拓

脉ߢ䟿输入接口有є种驱ࣘ方式ˈ࠶别Ѫ˖˄令˅差࠶驱ࣘ方式˗˄该˅单端驱ࣘ方式銔മ 4-令代 和

മ 4-令令 是ަ原理മ銔拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 4-令代拓拓拓脉ߢ差࠶接收方式接线拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

脉ߢ接收单端接线方式如л˖拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 4-令令-令拓拓脉ߢ单端 送P送 接收方式˄使用外部电源˅拓

拓拓拓

拓

拓

拓

拓

拓

注意 釐̟选ᤙ 1金接线ˈ外部

24V 电源ਟ直接接到驱ࣘ器

端子 釐̠选ᤙ 2金接线 5̍V ਟ

直接接到驱ࣘ器端子ˈ12V

需配限流电阻 R=˄510里810

Ω˅电阻銔 

2 种接线方式任选一种ণਟ銔 
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拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓4-令令-该拓拓脉ߢ单端 P送P 接收方式˄使用外部电源˅拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 4-令令-详拓拓脉ߢ单端 送P送 接收方式˄使用内部电源˅拓拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

注意˖PNP 接线时ˈ外部提

供 24V 电源ˈ驱ࣘ器脉ߢ接

收电路需要࣐ R=2.2K/1W 限

流电阻ˈԕ免损坏驱ࣘ器銔 
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拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓4-令令-4拓拓脉ߢ单端 P送P 接收方式˄使用内部电源˅拓

采用є种驱ࣘ方式的∄较如л˖拓

� 差࠶驱ࣘ方式лˈ采用 致退该择L分详令銓退C详487 或类似的 R分4该该 线驱ࣘ器銔拓

� 采用单端驱ࣘ方式ˈ会使ࣘ作频率降վ銔ṩ据脉ߢ䟿输入电路ˈ驱ࣘ电流 令代～令拨造致ˈ限定外部

电源最大电压 该拨三 的条件ˈ确定电阻 R的数值銔按釐选ᤙ 令金单端接线ˈ外部电源 该4三 ਟ按മ直

接接入驱ࣘ器相ᓄ端口˗按釐选ᤙ 该金单端接线ˈ外部 拨三 电源时ਟ直接接入驱ࣘ器相ᓄ端口 釐̍选

ᤙ 该金外接 令该三 时ˈ需串联电阻˄R称拨令代～8该代Ω˅按മ接入驱ࣘ器相ᓄ端口銔˄注˖釐选ᤙ 令金銓

釐选ᤙ 该金接线方法ˈ只能选ަ中一种方式接线ˈ否ࡉ会损坏驱ࣘ器 銔˅注意 P送P 类型的脉ߢ输ࠪ

设备ˈ驱ࣘ器接收时要࣐限流电阻˄R称该.该图/令上 銔˅拓

� 采用单端驱ࣘ方式时ˈ采用外部电源时ˈ必享注意ˈ如果电源极性接৽ˈ会使伺服驱ࣘ器损坏銔

脉ߢ输入形式䈖㿱䘀㹼时序章节ˈ箭头表示䇑数沿ˈ䈖㿱䘀㹼时序章节中脉ߢ输入时序৺参数銔

当使用 该 相输入形式时ˈަ 4倍频脉ߢ频率≤拨代代k击名銔Ѫ了↓确地传䘱脉ߢ䟿数据ˈ建䇞采用差

驱ࣘ方式銔拓࠶

拓

4.4.4.4拓模拟䟿电路接口接线拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓模拟䟿里±令代三 调䙏接线മ拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 4-令该拓拓拓模拟䟿接线方式拓

� 模拟䟿接口输入的电压Ѫ±令代三 的模拟电压ˈ输入阻ᣇ㓖Ѫ 7图ˈ࠶辨率Ѫ 令该 ս銔拓

� ਟ调电阻器 R 建䇞选ᤙ 4.7图/该上 或者 令代图/该上 的电阻器銔拓

注意˖PNP 接线时ˈ由于供

电电源 24Vˈ驱ࣘ器脉ߢ接

收电路需要࣐ R=2.2K/1W 限

流电阻ˈԕ免损坏驱ࣘ器銔 
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拓

4.4.4.拨拓编码器৽馈输ࠪ电路接口接线拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

മ 4-令详拓拓拓拓编码器৽馈输ࠪ拓

� 编码器信ਧ㓿差࠶驱ࣘ器˄致退该择L分详令˅输ࠪˈ输ࠪ信ਧѪ 拨三 电压型銔拓

� 控制输入端ਟ采用˄致退该择L分详该˅接收器ˈ必享接㓸端电阻ˈ㓖 详详代Ω銔拓

� 控制器接地线о驱ࣘ器地线必享ਟ靠䘎接銔拓

� 非隔离输ࠪ銔拓

� 控制输入端銔也ਟ采用ݹ电耦合器接收ˈ但必享采用高䙏ݹ电耦合器接收˄例如 择送令详7˅銔拓

拓

4.4.4.择拓编码器৽馈输ࠪ 名 信ਧ开路集电极输ࠪ接口接线拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 4-令4拓拓拓名 信ਧ开路集电极输ࠪ接线方式拓

� 编码器 名 信ਧ由集电极开路输ࠪˈ编码器 名相信ਧࠪ⧠时ˈ输ࠪ 适送˄输ࠪ导通˅ˈ否ࡉ输ࠪ 适对对

˄输ࠪ截→˅銔拓

� 非隔离输ࠪ˄非㔍缘˅銔拓

� 在кս机ˈ通常 名 相信ਧ脉ߢ很窄ˈ故请用高䙏ݹ电耦合器接收˄例如 择送令详7˅銔拓

拓

拓

伺服驱ࣘ器ח

ৼ㔎屏蔽线

C送令

该4适名连

令详适名-

设备ח

对基 C送令端子金属外壳

差࠶信ਧ输ࠪ

该详适B连

该拨适B-

该该适致连

该令适致-

差࠶信ਧ输入

VCC 

GND GND 

MAX  25V/50mA 

伺服ח кս机ח 



拓达 SGDS 系列伺服驱动器使用手册                                                   

29

 

4.4.拨拓编码器接口接线拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓മ 4-令拨拓拓拓伺服驱ࣘ器编码器接口原理拓

4.4.择拓通䇟接口接线拓

驱ࣘ器提供 R分48拨 通䇟方式銔在长距离传输时享在首ᵛє端࣐к㓸端३配电阻ˈᴥ 驱ࣘ器已内置 令代代Ω

电阻供用户使用ˈࠪ厂默认均认Ѫ需要࣐装㓸端३配电阻銔伺服 48拨 通䇟口Ѫ网口端子ˈާ体接线请参照

മ 4-令择拓和മ 4-令7拓銔拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

മ 4-令择拓拓R分48拨 通䇟接线拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

മ 4-令7拓多ਠ驱ࣘ器 R分48拨 通䇟接线മ拓

拓

拓

伺 服 电 机 编 码 器 输 ࠪ

ৼ 㔎 屏 蔽 线

C 送 该

伺 服 驱 ࣘ 器 ח

对 基

C 送 该端 子 金 属 外 壳

编 码 器 信 ਧ 输 ࠪ

B 连

B -

致 连

致 -

编 码 器 信 ਧ 输 入

上 连

致 进 击 / L 远

B 进 击 / L 远

上 进 击 / L 远

致 连

致 -

B 连

B 连

上 连

击 / L

击 / L

击 / L

上 -上 -
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4.拨 接线框മ拓

4.拨.令拓使用外部电源ˈ控制信ਧ端子接线框മ如л˖拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 4-令8拓拓外部提供 该4三 电源--控制信ਧ接线മ拓

注意˖拓

� 采用单端驱ࣘ方式ˈ会使ࣘ作频率降վ銔ṩ据脉ߢ䟿输入电路ˈ驱ࣘ电流 令代～令拨造致ˈ限定外部电源最大电压

该拨三 的条件ˈ确定电阻 R 的数值銔按釐选ᤙ 令金单端接线 外̍部电源 该4三 ਟ按മ直接接入驱ࣘ器相ᓄ端口 按̠釐选

ᤙ 该金单端接线 外̍部 拨三 电源时ਟ直接接入驱ࣘ器相ᓄ端口釐̍选ᤙ 该金外接 令该三 时ˈ需串联电阻˄ R称拨令代～8该代Ω˅

按മ接入驱ࣘ器相ᓄ端口銔˄注˖釐选ᤙ 令金銓釐选ᤙ 该金接线方法ˈ只能选ަ中一种方式接线ˈ否ࡉ会损坏驱ࣘ

器 銔˅拓

拓

拓

模拟䟿控

制接线拓

ս置控制

接线拓
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拓

4.拨.该拓使用驱ࣘ器内部 该4三 电源ˈ控制信ਧ端子接线如л框മ˖拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 4-令9 使用驱ࣘ器内部 该4三 电源--控制信ਧ端子接线മ拓

拓

注意˖拓

� 使用驱ࣘ器内部 该4三 电源Ѫ端子供电时ˈ输ࠪ端尽䟿н要用驱ࣘ器内部 该4三 电源˗因Ѫ输ࠪ端负载ਟ能超ࠪ驱

ࣘ器内部 该4三 电源的᢯载能力銔˄ 抱闸输ࠪ信ਧн要使用内部电源ˈ否ࡉ会影响驱ࣘ器↓常使用˅拓

� 端子开关䟿输入信ਧ采用内部 该4三 电源时ˈ需短接釐内部 该4三 电源金о端子ޜ共端釐C适退连金̠ 脉ߢ接收电路使拓用

时需要将釐内部 该4三 电源金о釐三适P金短接ˈ信ਧ的负端о釐C适退-金相䘎接銔拓

拓

拓
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4.择 脉ߢ输入形式波形മ拓

拓

脉ߢ指Ԕ形式拓 CC上拓 C上拓
参数设定

值拓

脉ߢ列符ਧ拓

拓

P②L分拓

拓

分I基送拓

拓

拓

代拓

指Ԕ脉ߢˇ

符ਧ拓

CC上 脉ߢ列拓

C上 脉ߢ列拓

拓

C上拓拓

拓

CC上拓

拓

拓

令拓

CC上 脉ߢ/C上

脉ߢ拓

致 相脉ߢ列拓

B 相脉ߢ列拓

拓

拓拓致拓

拓

拓拓B拓

拓

拓

该拓

є相↓交指

Ԕ脉ߢ拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓表 4-7拓伺服驱ࣘ器接收脉ߢ形式一览表拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓



拓达 SGDS 系列伺服驱动器使用手册                                                   

33

 

4.7拓脉ߢ输入时序拓

4.7.令拓时间参数拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

4.7.该 й种脉ߢ输入方式的时序മ拓

帧h

帧速帧挥h 帧挥速
帧带 帧带

帧ck

帧挥h 帧挥速

9代还

9代还

令代还

令代还

C上 C上CC上

P②L分

分I基送

拓

方式 令˖脉ߢˇ符ਧ输入接口时序മ˄最高脉ߢ频率 拨代代k击z˅拓

拓

拓

拓

参数拓 差࠶驱ࣘ输入拓 单端驱ࣘ输入拓

帧ck
拓

>该μ分拓 >拨μ分拓

帧h拓 >令μ分拓 >该.拨μ分拓

帧速拓 >令μ分拓 >该.拨μ分拓

帧挥h拓 积代.该μ分拓 积代.详μ分拓

帧挥速拓 积代.该μ分拓 积代.详μ分拓

帧带拓 >令μ分拓 >该.拨μ分拓

帧挤ck拓 >8μ分拓 >令代μ分拓

帧挤h拓 >4μ分拓 >拨μ分拓

帧挤速拓 >4μ分拓 >拨μ分拓

帧挤挥h拓 积代.该μ分拓 积代.详μ分拓

帧挤挥速拓 积代.该μ分拓 积代.详μ分拓

帧挤带拓 >令μ分拓 >该.拨μ分拓
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拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

方式 该˖拓CC上 脉ߢ/C上 脉ߢ输入接口时序മ˄最高脉ߢ频率 拨代代k击z˅拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

方式 详˖该 相指Ԕ脉ߢ输入接口时序മ˄最高脉ߢ频率 令该拨k击z˅拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓
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第五章拓驱ࣘ器显示о操作拓
拓

拨.令 ᵜ章内容拓

ᵜ章介绍了л列操作拓

•拓键盘的按键和显示器銔也介绍了使用键盘䘋㹼查看相关࣏能ԓ码˗拓

•拓修改参数和恢复ࠪ厂设置ˈԕ৺驱ࣘ器ᣕ警状态等说明拓

拓

拨.该拓驱ࣘ器面ᶯ操作说明拓

拓

显示界面ѫ要用于用户䘋㹼参数调节和驱ࣘ器的状态ⴁ控銔拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓

拓മ 拨-令拓显示界面拓

拓

拓

拓

拓

拓

5 ս LED ⴁ视

4 ս按键 
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序ਧ拓 ਽〠拓 说明拓

令拓
数码

显示拓

L寸号 显示符о数ᆇ/ᆇ母ሩ照˖拓

显示符拓 ᆇ母拓 显示符拓 ᆇ母拓 显示符拓 ᆇ母拓

拓 代拓 拓 令拓 拓 该拓

拓 详拓 拓 4拓 拓 拨拓

拓 择拓 拓 7拓 拓 8拓

拓 9拓 拓 致拓 拓 b拓

拓 c拓 拓 d拓 拓 寸拓

拓 对拓 拓 击拓 拓 速拓

拓 L拓 拓 送拓 拓 次拓

拓 o拓 拓 P拓 拓 挥拓

拓 分拓 拓 帧拓 拓 ②拓

拓 u拓 拓 -拓 拓 .拓
拓

详拓 按键拓

拓
递߿键拓

数据或࣏能码的递߿ 在̠ⴁ控模式л ਟ̍↓序循⧟选

ᤙ显示参数拓

拓
递增键拓

数据或࣏能码的递增 在̠ⴁ控模式л ਟ̍৽序循⧟选

ᤙ显示参数拓

拓
䘰ࠪ键拓 返回к一层操作菜单ˈ或操作ਆ消銔拓

拓 确定键拓 䘋入л一层操作菜单ˈ或输入确认銔拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓表 拨-令拓四ս操作按键࣏能说明拓

ަ中拓 銓 拓保ᤱ按лˈ操作䟽复执㹼ˈ保ᤱ时间越长ˈ䟽复䙏率越快銔拨 ս L寸号 数码管显示系

㔏各种状态৺数据ˈ修改参数值时ˈޝ段数码显示管右л角的小数点⚟会亮点ˈ按л拓 拓䈕亮点熄灭ˈ

表示䈕数值确认生效銔若䈕小数点⚟没有熄灭就按л拓 拓䘰ࠪˈࡉ参数设置无效銔当显示 寸挥挥 闪烁时ˈ

表示驱ࣘ器发生ᣕ警銔拓

拓

拓

拓

拓

拓
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拨.该.令拓ѫ菜单操作方式拓

ѫ菜单˄ণሩᓄ一㓗菜单˅包括状态ⴁ视銓参数设置銓参数管理銓自ࣘ䘀㹼銔ѫ菜单的选ᤙо操作如

л˖拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

മ 拨-该拓ѫ菜单操作方式拓

拨.该.该拓拓恢复ࠪ厂默认值拓

默认值˖ṩ据电机型ਧԓ码˄㿱 该代 电机型ਧԓ码总表˅设置 P-令ˈ并执㹼 操作ਾˈሩᓄ的参

数值ণѪ默认值銔恢复驱ࣘ器所३配电机的ࠪ厂默认值操作˖拓

令˅输入修改电机参数у用密码ˈণ P-代称详令代銔拓

该˅ṩ据第 该代 节电机型ਧԓ码表查᢮当前电机ሩᓄ的电机型ਧԓ码是否↓确銔拓

详˅↓确३配ˈࡉ执㹼 操作ˈ完ᡀ恢复电机默认参数操作˗н↓确的३配ˈࡉ将电机型ਧԓ码输

入 P-令ˈ按拓 拓ਾˈ䘋入参数管理菜单ˈ执㹼 操作銔拓

拓

മ 拨-详拓恢复驱ࣘࠪ厂默认值拓

拓

一㓗菜单拓 Ҽ㓗菜单拓 й㓗菜单拓

状态ⴁ视界面 

参数设置界面 

参数管理界面 

自ࣘ䘀㹼界面 



拓达 SGDS 系列伺服驱动器使用手册                                                   

38

 

拨.该.详拓调用电机ԓ码拓

ԕ恢复电机型ਧԓ码Ѫ 4择 电机默认参数Ѫ例ˈާ体操作如л˖拓

拓

മ 拨-4拓恢复电机默认参数拓

˄令˅详令代 是设置电机默认参数的у用密码銔P-令 只在 P-代称详令代 时᡽ਟԕ䘋㹼修改銔拓

˄该 通˅过设置电机默认参数操作ˈо电机相关的参数被写入默认值ˈ用户也ਟԕṩ据P-令参数的值ˈ

来判断驱ࣘ单元的默认参数是否䘲用所驱ࣘ的电机銔如果 P-令 参数值没有ሩᓄ电机型ਧԓ码ˈࡉ电机ਟ能

䘀㹼н↓常銔拓拓

˄详˅修改参数ਾ享按拓 拓键᡽能生效ˈ↔时ˈ修改的参数值立刻৽映到控制中ˈ如果ሩ↓在修改的

参数值н满意ˈн要按拓 拓键ˈਟ按 键䘰ࠪˈ参数值恢复ᡀ更改前的值銔拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓
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拨.该.4拓参数设置拓

在第 令 层中选ᤙ釐P致-金ˈ并按拓 拓键就䘋入参数设置方式銔用拓 銓 拓键选ᤙ参数ਧˈ按拓

拓键ˈ显示䈕参数的数值ˈ用拓 銓 拓键ਟԕ修改参数值銔按拓 拓或拓 拓键一⅑ˈ参数增࣐或

少߿ 令ˈ按л并保ᤱ拓 拓或拓 拓键ˈ参数能䘎续增࣐或߿少銔拓

参数值被修改时ˈ最右边的L寸号数码管小数点点亮ˈ按拓 拓键˄ 注˖参数 P-令该銓P-令详 在设定时ˈ需长按拓 㠣

少 令秒ˈ方ਟ确定修改数值有效˅确定修改数值有效ˈ↔时右边的 L寸号 数码管小数点熄灭ˈ修改ਾ的数值将立刻৽

映到控制中ˈ↔ਾ按拓 拓或拓 拓键䘈ਟԕ继续修改参数ˈ修改完∅按拓 拓键䘰回到参数选ᤙ状态銔拓

如果ሩ↓在修改的数值н满意ˈн要按拓 拓键确定ˈਟ按拓 拓键ਆ消ˈ参数恢复原值ˈ并䘰回到

参数选ᤙ状态銔拓

拓

ԕ P-9 的值由 4代 改Ѫ 8代拓的操作Ѫ例˖拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓 拓
മ 拨-拨拓修改参数о保ᆈ参数拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓



拓达 SGDS 系列伺服驱动器使用手册                                                   

40

 

拨.详拓拓ⴁ视模式拓

拨.详.令拓ⴁ视状态一览表拓

在ѫ菜单˄ণ一㓗菜单˅中选ᤙ ˈ并按拓 拓键就䘋入ⴁ视方式銔共有 该该 种显示状态ˈ用

户ਟԕ通过拓 銓 拓键在↔菜单л选ᤙ各种н਼的ⴁ视状态ˈ也ਟԕ通过设置参数 P-代详 的值ˈ来设

定驱ࣘ器к电时的初始ⴁ视状态銔拓

参数值拓 к电初始ⴁ视拓 操作拓 ⴁ视举例拓 说明拓

P-详称代拓 拓 拓

拓

拓

拓

拓
拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓
拓

拓
电机䙏ᓖ令代代代拓挥/造i次拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓˄ 令 拓˅

P-详称令拓
拓 拓

当前电机ս置վ四ս˄ 脉ߢ 拓˅拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓˄ 该 拓˅

P-详称该拓
拓 拓

当前电机ս置高四ս˄违令代代代代 脉ߢ˅拓

P-详称详拓
拓 拓

ս置指Ԕվ四ս˄ 脉ߢ 拓˅拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓˄ 该 拓˅

P-详称4拓
拓 拓

ս置指Ԕ高四ս˄违令代代代代 脉ߢ˅拓

P-详称拨拓
拓 拓

ս置偏差վ四ս˄ 脉ߢ 拓˅拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓˄ 该 拓˅

P-详称择拓
拓 拓

ս置偏差高四ս˄违令代代代代 脉ߢ˅拓

P-详称7拓
拓 拓

电机转矩 令8还拓

P-详称8拓
拓 拓

电机电流是 该.详致拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓˄ 详 拓˅

P-详称9拓
拓 拓

备用拓

P-详称令代拓 拓 拓 当前控制方式是ս置方式拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓˄4 拓˅

P-详称令令拓 拓 拓 备用拓拓拓拓拓

P-详称令该拓 拓 拓 䙏ᓖ指Ԕ是 令代挥/造i次拓

P-详称令详拓 拓 拓 转矩指Ԕ拓

P-详称令4拓 拓 拓 备用拓

P-详称令拨拓 拓 拓 输入端子状态拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓˄7 拓˅

P-详称令择拓 拓 拓 拓 输ࠪ端子状态拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓˄8 拓˅

P-详称令7拓 拓 拓 拓 编码器调零值Ѫ-令拨代拓

P-详称令8拓 拓 拓 拓 ↓在䘀㹼拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓˄9˅拓

P-详称令9拓 拓 拓 拓 ᣕ警显示 9ਧᣕ警拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓˄ 令代 拓˅

P-详称该代拓 拓 拓 拓 䖟件⡸ᵜਧ拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓表 拨-该拓ⴁ视状态一览表拓

拓

拓

拓
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拨.详.该拓拓ⴁ视状态说明拓

˄令˅ 拓ަ中 挥Ѫ电ࣘ机转䙏ԓ码ˈ令代代代 表示电机䙏ᓖѪ逆时针方向 令代代代挥/造i次ˈ如果是亪

时针方向䘀㹼时ˈࡉ显示负转䙏拓 拓銔单սѪ 挥/造i次銔拓

˄该˅电ࣘ机编码器৽馈的ս置䟿是由 P适分ˊ˄高 4ս˅ˇP适分˄վ 4ս˅є部࠶组ᡀ的銔拓

例如˖ 拓核拓令代代代代拓ˇ拓 拓˙令8拨8代择拓个脉਼ߢ理ˈս置指Ԕ脉ߢ䟿也是由

CP适ˊ˄高 4ս˅ˇCP适˄վ 4ս˅є部࠶组ᡀ銔拓

例如˖
拓
核拓令代代代代拓ˇ拓 拓˙令8拨8令代拓个脉ߢ拓

CP适 о P适分 的关系Ѫ˖拓

核令代代代代连
称

PA13

PA12
˄

核令代代代代连
˅拓

਼理ˈս置偏差是由 寸P适ˊ˄ 高 4 ս˅ˇ寸P适˄վ 4ս˅є部࠶组ᡀ銔例如˖拓

拓核拓令代代代代拓ˇ拓 ˙4个脉ߢ拓

注˖电机旋转一圈ˈP适分 显示的值ਈ化从编码器线数核4个脉ߢ銔拓

˄详˅电机电流 I的䇑算方法是拓拓拓拓拓 )(
3

2 222

WVU
IIII ++= 拓

˄4 控˅制方式˖代-ս置控制方式˗令-䙏ᓖ控制方式˗详-电机试䘀㹼控制方式˗4-电机零点测试方式˗

拨-电机负载惯䟿测䟿方式˗9-ս置和䙏ᓖ࠷换模式銔拓

˄拨˅ս置指Ԕ脉ߢ频率是在输入电子齿䖞放大之前实䱵的脉ߢ频率ˈ最小单ս 代.令k击zˈ↓向显示↓

数ˈ৽向显示负数銔拓

˄择˅当编码器固定ԕਾˈ拓名 脉ߢ作Ѫ零点脉ߢս置就固定л来銔 显示电机编码器输ࠪս置信

ਧ偏离零点脉ߢ的脉ߢ值ˈ如果编码器的线数是 该拨代代ˈ那Ѹԕ一转Ѫ一个周期ˈ 拓显示的范围

就是 代～9999銔显示值ሩᓄ的ս置就是一转中转子的㔍ሩս置ˈণ转子在一转中相ሩ定子所处的ս置銔拓

拓

拓

拓

拓



拓达 SGDS 系列伺服驱动器使用手册                                                   

42

 

拓拓拓˄7˅输入端子显示拓

拓拓拓拓拓拓拓 拓

拓

മ 拨-择 输入端子显示说明˄笔划点亮表示 适送ˈ熄灭表示 适对对˅拓

拓

˄8˅输ࠪ端子显示拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓 拓
拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 拨-7 输ࠪ端子显示说明˄笔划点亮表示 适送ˈ熄灭表示 适对对˅拓

拓

˄9˅䘀㹼状态显示闭拓

˖伺服单元ѫ电路已充电ф已使能拓

˖伺服单元ѫ电路ᵚ充电拓

˖伺服单元ѫ电路已充电ᵚ使能拓

拓

拓

拓
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拓拓拓拓调ࠪ状态ⴁ视的操作方法˖拓

如果需要调ࠪ当前Ѫ拓 拓状态的ⴁ视ˈ有є种方法如л˖拓

鈇 直接选ᤙ状态ⴁ视˖拓

拓
മ 拨-8 选ᤙ状态ⴁ视拓

鈈 通过参数选ᤙ状态ⴁ视˖拓

拓

മ 拨-9拓通过参数选ᤙ状态ⴁ视മ拓

˄令代˅ᣕ警状态显示˖当显示釐寸挥挥拓拓--金表示↓常ˈ无ᣕ警銔拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓 拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 拨-令代 ᣕ警状态显示拓
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第ޝ章拓拓驱ࣘ器࣏能参数说明拓
拓

择.令拓ᵜ章内容拓

ᵜ章ሩᤃ达伺服驱ࣘ器的࣏能参数䘋㹼䈖㓶说明銔拓

拓

择.该拓符ਧ说明拓

ᤃ达系列伺服驱ࣘ器的࣏能参数࠶Ѫ˖拓

� 号P 组˖状态ⴁ视࣏能码拓

� P致 组˖伺服驱ࣘ器࣏能参数设置组拓

� 寸寸 组˖伺服驱ࣘ器࣏能参数管理组拓

拓

࣏能码一览表中关于釐属性金的符ਧ说明如л˖拓

釐○金̟ 表示䈕࣏能码的设定值在驱ࣘ器䘀㹼銓停机时均ਟ更改銔拓

釐▲金̟ 表示䈕࣏能码的设定值只有在停机时᡽能䘋㹼有效更改銔拓

釐★金̟ 表示䈕࣏能码的设定值修改完ᡀਾˈ只有䟽新к电ਾ᡽会有效銔拓

釐銆金̟ 表示䈕࣏能码Ѫ只读࣏能码ˈн能䘋㹼修改或者修改ਾ无效銔拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓
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择.详 参数ԓ码总览拓

●用户密码进详令拨远˖ਟԕ修改用户参数进除驱ࣘ器型ਧ参数外远銔拓

●ԕл表中的ࠪ厂值ԕ䘲配电机的驱ࣘ器Ѫ例銔拓

拓

拓

拓 ਽拓 〠拓拓
䘲用

方式拓
参数范围拓 ࠪ厂值拓

单拓

ս拓
备注拓 属性拓

代拓 密码拓拓 Pˈ分拓 代-9999拓 详令拨拓 拓 拓 ▲拓

令拓 型ਧԓ码拓拓 Pˈ分拓 代-令代代拓 拓 拓
修改时ˈ需将参

数 P-代 改Ѫ 详令代拓
★拓

该拓 系㔏内部参数拓 拓 拓 拓 拓 保留拓 拓

详拓 初始显示状态拓拓 Pˈ分拓 代-该令拓 代拓 拓 拓 ★拓

4拓 控制方式选ᤙ拓拓 Pˈ分拓 代-拨拓 代拓 拓
修改时ˈ需将参

数 P-代 改Ѫ 详令代拓
▲拓

拨拓 䙏ᓖ∄例增益拓拓 Pˈ分拓 拨-详代代拓 4代拓 拓 拓 ▲拓

择拓
䙏ᓖ〟࠶时间常

数拓拓
Pˈ分拓 令-详代代拓 该代拓 拓 拓 ▲拓

7拓
电流指Ԕվ通滤

波器拓
Pˈ分拓 该代-拨代代拓 该拨择拓 拓 拓 ▲拓

8拓
䙏ᓖ检测վ通滤

波器拓拓
Pˈ分拓 该代-拨代代拓 择4拓 拓 拓 ▲拓

9拓 ս置∄例增益拓拓 P拓 令-该代代拓 4代拓 令/分拓 拓 ▲拓

令代拓 ս置前馈增益拓拓 P拓 代-8代拓 代拓 拓 拓 ▲拓

令令拓
ս置前馈վ通滤

波器截→频率拓拓
P拓 令-拨代代拓 令代代拓 拓 拓 ▲拓

令该拓
ս置指Ԕ脉࠶ߢ

频࠶子拓拓
P拓 令-详该7择7拓 令拓 拓 拓 ○拓

令详拓
ս置指Ԕ脉࠶ߢ

频࠶母拓拓
P拓 令-详该7择7拓 令拓 拓 拓 ○拓

令4拓
ս置指Ԕ脉ߢ输

入方式拓拓
P拓 代-该拓 代拓 拓 拓 ★拓

令拨拓
ս置指Ԕ脉ߢ方

向ਆ৽拓拓
P拓 代-令拓 代拓 拓 拓 ▲拓

令择拓 定ս完ᡀ范围拓拓 P拓 代-详代代代代拓 8拓
脉

拓ߢ
拓 ▲拓

令7拓
ս置超差检测范

围拓拓
P拓 代-详代代代代拓 该代代拓

脉

拓ߢ
拓 ▲拓

令8拓
ս置超差错误无

效拓拓
P拓 代-令拓 代拓 拓 拓 ▲拓

PA.
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拓

拓

拓

拓

拓

拓

令9拓
ս置指Ԕᒣ滑滤波

器拓拓
P拓 令-拨代代拓 令代代拓 拓 拓 ▲拓

该代拓 驱ࣘ禁→输入无效拓拓 Pˈ分拓 代-令拓 代拓 拓 拓 ▲拓

该令拓 国适基拓䘀㹼䙏ᓖ拓拓 分拓
-详代代代-详代代

代拓
该代代拓 挥/造i次拓 拓 ○拓

该该拓 内外䙏ᓖ指Ԕ选ᤙ拓拓 分拓 代-令拓 代拓 拓 拓 ★拓

该详拓 最高䙏ᓖ限制拓拓 Pˈ分拓 代-4代代代拓 详令拨代拓 挥/造i次拓 拓 ▲拓

该4拓 内部䙏ᓖ 令拓拓 分拓 -详代代代-详代代代拓 代拓 挥/造i次拓 拓 拓拓拓▲拓

该拨拓 内部䙏ᓖ 该拓 分拓 -详代代代-详代代代拓 令代代拓 挥/造i次拓
拓

▲拓

该择拓 内部䙏ᓖ 详拓 分拓 -详代代代-详代代代拓 详代代拓 挥/造i次拓
拓

▲拓

该7拓 内部䙏ᓖ 4拓 分拓 -详代代代-详代代代拓 -详代代拓 挥/造i次拓
拓

▲拓

该8拓 到达䙏ᓖ拓拓 分拓 代-详代代代拓 令代拓 挥/造i次拓
拓 拓拓拓▲拓

该9拓
䙏ᓖ指Ԕվ通滤波

器拓
Pˈ分拓 代-拨代代拓 令代代拓 拓

设置Ѫ 代 时ˈ

屏蔽↔滤波器

࣏能拓

拓拓拓▲拓

详代拓 系㔏内部参数拓 拓 拓 拓 拓 保留拓 拓

详令拓 性补偿拓ࡊ P迟拓分拓 代-令代代拓 代拓 拓 拓 ★拓

详该拓 䙏ᓖ估算拓 P迟拓分拓 代-令拓 代拓 拓 拓 ★拓

详详拓 电机负载惯䟿设置拓 Pˈ分拓 代-令拨代代拓 令代代拓 拓 ※拓 ★拓

详4拓 内部 CC上拓转矩限制拓拓 Pˈ分拓 代-详代代拓 该代代拓 还拓 拓 ▲拓

详拨拓 内部 C上拓转矩限制拓拓 Pˈ分拓 -详代代-代拓 -该代代拓 还拓 拓 ▲拓

详8拓 第一䙏ᓖ∄例增益拓拓 Pˈ分拓 拨-详代代拓 该代拓 拓 ※拓 ▲拓

详9拓
第一䙏ᓖ〟࠶时间

常数拓拓
Pˈ分拓 代-详代代拓 令代拓 拓 ※拓 ▲拓
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拓

序ਧ拓 ਽拓〠拓拓
䘲用

方式拓
参数范围拓 ࠪ厂值拓 单拓ս拓 备注拓 属性拓

4代拓 䙏时间拓߿ 分拓 代-令代代代代拓 令代代拓 令代造带拓
拓 拓▲拓

4令拓 ࣐䙏时间常数拓拓 分拓 令-令代代代代拓 令代代拓 令代造带拓
拓 拓▲拓

4详拓 模拟䙏ᓖ指Ԕ增益拓拓 分拓 令代-详代代代拓 该代代拓
进挥/造i次

远/三拓

拓 拓▲拓

44拓
模拟䙏ᓖ指Ԕ方向

ਆ৽拓拓
分拓 代-令拓 代拓 拓

拓 拓▲拓

4拨拓
模拟䙏ᓖ指Ԕ零偏

补偿拓拓
分拓

-详代代代-详代代

代拓
代拓 拓

拓 拓▲拓

4择拓
模拟䙏ᓖ指Ԕվ通

滤波器拓拓
分拓 代-令代代代拓 令代代拓 击z拓

拓 拓▲拓

47拓 制ࣘ器状态输ࠪ 令拓 Pˈ分拓 代-令代代代拓 代拓 该造带拓
拓 拓★拓

48拓 制ࣘ器状态输ࠪ 该拓 Pˈ分拓 代-令代代代拓 代拓 拓拓该造带拓
拓 拓★拓

49拓 制ࣘ器状态输ࠪ 详拓 Pˈ分拓 代-令代代代拓 代拓 该造带拓
拓 拓★拓

拨详拓 ᕪ制使能控制拓 P迟分拓 代代代代-代代代令拓 代代代代拓 拓

右边第 令 ս 设̍

置Ѫ令时ਟᕪ制

使能拓

拓○拓

拨7拓
ᣕ警/伺服准备好输

ࠪਆ৽࣏能拓
Pˈ分拓 代代代代-代代代令拓 代代代代拓 拓

拓 拓▲拓

择择拓 内部测试参数拓 Pˈ分拓 /拓 /拓 拓
拓 拓

择7拓 内部测试参数拓 Pˈ分拓 /拓 /拓 拓
拓 拓

择8拓 内部测试参数拓 Pˈ分拓 /拓 /拓 拓
拓 拓

择9拓 内部测试参数拓 Pˈ分拓 /拓 /拓 拓
拓 拓

7代拓 内部测试参数拓 Pˈ分拓 /拓 /拓 拓
拓 拓

7该拓 内部测试参数拓 Pˈ分拓 /拓 /拓 拓
拓 拓

8代拓
驱ࣘ器所३配电机极

ሩ数修改参数拓
Pˈ分拓 该-拨拓 4拓 极ሩ数拓

拓 拓★拓

8令拓 电流校↓系数拓 Pˈ分拓 代-该代代代拓 令代代代代拓 拓
拓 拓★拓

8该拓 驱ࣘ器࣏率ԓ码拓 Pˈ分拓 令-7拓 /拓 拓
拓 拓★拓
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择.4拓สᵜ参数࣏能表拓

拓 ਽〠拓 ࣏能拓 范围拓 ࠪ厂值拓

代拓 密码拓

鈇用于䱢→参数被误修改銔需要设置参数时ˈݸ将ᵜ参数设置Ѫ

所需参数ˈ然ਾ设置参数銔调试完ਾˈ最ਾ޽将ᵜ参数设置Ѫ 代ˈ

确保ԕਾ参数н会被误修改銔拓

代~9999拓 详令拨拓
鈈密码࠶㓗别ˈሩᓄ用户参数和全部参数銔拓

鈉修改型ਧԓ码参数˄P-令˅必享使用型ਧԓ码密码ˈަ他密码н

能修改䈕参数銔拓

鈊用户密码Ѫ 详令拨銔拓

鈋型ਧԓ码密码Ѫ 详令代銔拓

令拓 型ਧ拓

鈇ሩᓄ਼一系列н਼࣏率㓗别的驱ࣘ器和电机銔拓

代~令代代拓 4择拓

鈈н਼的型ਧԓ码ሩᓄ的参数缺省值н਼ˈ在使用恢复缺省参数

࣏能时ˈ必享保证ᵜ参数的↓确性銔拓

鈉当ࠪ⧠ 寸寸PR适退拓ᣕ警˄编ਧ 该代˅ˈ㓿修复ਾˈ必享䟽新设置ᵜ

参数ˈ然ਾ޽恢复缺省参数銔否ࡉ导㠤驱ࣘ器н↓常或损坏銔拓

鈊修改ᵜ参数时ˈݸ将密码参数 P-代拓设置Ѫ 详令代ˈ᡽能修改ᵜ参

数銔拓

鈋参数的䈖㓶意ѹ㿱ᵜ章銔拓

该拓 保留拓 系㔏内部参数ˈ保留用拓 保留拓 拓

详拓
初始拓

显示状态拓

选ᤙ驱ࣘ器к电ਾ显示器的显示状态拓

代~该代拓 代拓

代˖显示电机转䙏˗拓

令˖显示当前ս置վ 4拓ս˗拓

该˖显示当前ս置高 4拓ս˗拓

详˖显示ս置指Ԕ˄指Ԕ脉ߢ〟累䟿˅վ 4 ս˗拓

4˖显示ս置指Ԕ˄指Ԕ脉ߢ〟累䟿˅高 4 ս˗拓

拨˖显示ս置偏差վ 4拓ս˗拓

择˖显示ս置偏差高 4拓ս˗拓

7˖显示电机转矩˗拓

8˖显示电机电流˗拓

9˖显示直线䙏ᓖ˗拓

令代˖显示控制方式˗拓

令令˖保留˗拓

令该˖显示䙏ᓖ指Ԕ˗拓

令9˖显示ᣕ警ԓ码˗拓

该代˖显示䖟件⡸ᵜਧ銔拓

拓

拓

拓

拓

PA.

PA
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4拓
控制拓

方式选ᤙ拓

通过↔参数ਟ设置驱ࣘ器的控制方式˖拓

代~9拓

修改时ˈ

需将参数

P-代 改Ѫ

详令代拓

代拓

代˖ս置控制方式˗拓

令˖䙏ᓖ控制方式˗拓

详˖电机试䘀㹼控制方式˗拓

4˖电机零点测试方式˗拓

拨˖电机负载惯䟿测䟿方式˗拓

9˖ս置和䙏ᓖ࠷换ᐕ作模式˗拓

注 令˖ս置控制方式ˈս置指ԔӾ指Ԕ脉ߢ输入口输入銔拓

注 该 䙏̟ᓖ控制方式 䙏̍ᓖ指ԔӾ输入端子输入或模拟䟿输入˄ -令代三里拓连令代三˅̍

由参数銢内外䙏ᓖ指Ԕ选ᤙ銣˄ P-该该 定銔使用内部䙏ᓖ时ߣ˅ 分̍C令拓和 分C该拓的

组合用来选ᤙн਼的内部䙏ᓖ銔拓

拨拓
䙏ᓖ∄例增

益拓

鈇设定䙏ᓖ⧟调节器的∄例增益銔拓 拨~详代代击z拓 4代拓

鈈设置值越大ˈ增益越高ˈࡊᓖ越大銔参数数值ṩ据ާ体的伺服

驱ࣘ器型ਧ和负载情况确定銔一般情况лˈ负载惯䟿越大ˈ设定

值越大銔拓

拓 拓

鈉在系㔏нӗ生振荡的条件лˈ尽䟿设定的较大銔拓 拓 拓

择拓
䙏ᓖ〟࠶常

数拓

鈇设定䙏ᓖ⧟调节器的〟࠶增益銔拓

令~详代代拓 该代拓
鈈ާ体伺服驱ࣘ器系㔏型ਧ和负载情况确定銔一般情况лˈ负载

惯䟿越大ˈ设定值越大銔拓

鈉在系㔏нӗ生振荡的条件лˈ尽䟿设定的较小銔拓

7拓
电流指Ԕ拓

վ通滤波器拓

鈇设定转矩指Ԕ滤波器特性銔ਟԕ抑制转矩ӗ生的共振˄电机发

ࠪ尖锐的振ࣘ噪声˅˗拓

该代~拨代代拓 该拨择拓
鈈如果电机发ࠪ尖锐的振ࣘ噪声ˈ请߿小ᵜ参数˗拓

鈉数值越小ˈ截→频率越վˈ电机ӗ生的噪音越小銔如果负载惯

䟿很大ˈਟԕ䘲当߿小设定值銔数值ཚ小ˈ䙐ᡀ响ᓄਈ慢ˈਟ能

会引起н稳定銔拓

8拓
䙏ᓖ检测拓

վ通滤波器拓

鈇设定䙏ᓖ检测վ通滤波器特性銔拓

该代~拨代代拓 令该8拓

鈈数值越小ˈ截→频率越վˈ电机ӗ生的噪音越小銔如果负载惯

䟿很大ˈਟԕ䘲当߿小设定值銔数值ཚ小ˈ䙐ᡀ响ᓄਈ慢ˈਟ能

会引起振荡銔拓

鈉数值越大ˈ截→频率越高ˈ䙏ᓖ৽馈响ᓄ越快銔如果需要较高

的䙏ᓖ响ᓄˈਟԕ䘲当增࣐设定值銔拓

9拓
ս置∄例增

益拓

鈇设定ս置⧟调节器的∄例增益銔拓

令~该代代拓

令/带拓
4代拓

鈈设置值越大ˈ增益越高ˈࡊᓖ越大ˈ相਼频率指Ԕ脉ߢ条件лˈ

ս置滞ਾ䟿越小銔但数值ཚ大ਟ能会引起振荡或超调銔拓

鈉参数数值ṩ据ާ体的伺服驱ࣘ系㔏型ਧ和负载情况确定銔拓

令代拓
ս置前馈增

益拓

鈇设定ս置⧟的前馈增益銔拓

代~8代拓 代拓

鈈设定Ѫ 8代还时 表̍示在任何频率的指Ԕ脉ߢл ս̍置滞ਾ䟿总是

Ѫ 代銔拓

鈉ս置⧟的前馈增益增大ˈ控制系㔏的高䙏响ᓄ特性提高ˈ但会

使系㔏的ս置⧟н稳定ˈ容易ӗ生振荡銔拓

鈊除非需要很高的响ᓄ特性ˈս置⧟的前馈增益通常Ѫ 代銔拓

拓
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令令拓

ս置前馈拓

վ通滤波器

增益拓

鈇设定ս置⧟前馈䟿的վ通滤波器截→频率銔拓

令~拨代代拓 令代代拓鈈ᵜ滤波器的作用是增࣐复合ս置控制的稳定性銔拓

鈉数值越小ˈ截→频率越վˈ数值越大ˈ截→频率越高銔拓

令该拓

ս置指Ԕ拓

脉࠶ߢ频࠶

子拓

鈇设置ս置指Ԕ脉ߢ的࠶倍频˄电子齿䖞˅銔拓

令~详该7择7拓 令拓

鈈在ս置控制方式лˈ通过ሩ P-令该迟P-令详拓参数的设置ˈਟԕ很方

便地о各种脉ߢ源相३配ˈԕ达到用户理想的控制࠶辨率˄ণ角

ᓖ/脉ߢ˅銔拓

鈉拓P核基˙送核C核4拓

P˖输入指Ԕ的脉ߢ数˗拓

基˖电子齿䖞∄ˈ基˙࠶频࠶子/࠶频࠶母拓

送˖电机旋转圈数˗拓

C˖ݹ电编码器线数/转ˈᵜ系㔏 C˙该拨代代銔拓

鈊拓銤例銥输入指Ԕ脉ߢѪ 择代代代拓时ˈ伺服电机旋转 令拓圈 基˙

˄送核C核4˅/P˙˄令核该拨代代核4拓˅/择代代代˙拨/详拓

参数ࡉ P-令该拓设Ѫ 拨ˈP-令详拓设Ѫ 详銔拓

令详拓
ս置指Ԕ脉

母拓࠶频࠶ߢ
㿱参数 P-令该拓拓 令~详该7择7拓 令拓

令4拓
ս置指Ԕ脉

输入方式拓ߢ

设置ս置指Ԕ脉ߢ的输入形式銔通过参数设定Ѫ 4拓种输入方式之

一˖拓

代~详拓 代拓

代˖脉ߢˇ符ਧ˗拓拓令˖CC上拓脉ߢ/C上拓脉ߢ˗拓该˖є相↓交脉ߢ输

入˗详˖є相↓交脉ߢ拓ˇ˄脉ߢ连符ਧ˅銔拓

注 令˖CC上拓是Ӿ伺服电机的轴向㿲察ˈ৽时针方向旋转ˈ定ѹѪ↓向銔拓

注 该˖C上拓是Ӿ伺服电机的轴向㿲察ˈ亪时针方向旋转ˈ定ѹѪ৽向銔拓

注 详˖P-令4称详 时的脉ߢ连符ਧѪ转矩限制 对分切P 和 R分切P 的复用銔拓

令拨拓
ս置指Ԕ脉

方向ਆ值拓ߢ

代代代代˖↓常˗拓拓
代代代代~令令令令拓 代拓

代代代令˖ս置指Ԕ脉ߢ方向৽向銔拓

令择拓
定ս完ᡀ范

围拓

鈇设定ս置控制л定ս完ᡀ脉ߢ范围銔拓

代~详代代代代拓

脉ߢ拓
8拓

鈈ᵜ参数提供了ս置控制方式л驱ࣘ器判断是否完ᡀ定ս的依

据銔当ս置偏差䇑数器内的剩余脉ߢ数小于或等于ᵜ参数设定值

时ˈ驱ࣘ器认Ѫ定ս已完ᡀˈ定ս完ᡀ信ਧ C适I送拓拓适送迟否ࡉ C适I送拓拓

适对对銔拓

鈉在ս置控制方式时ˈ输ࠪ定ս完ᡀ信ਧ C适I送ˈ在ަ它控制方式

时ˈ输ࠪ䙏ᓖ达到信ਧ 分C退P銔拓

令7拓
ս置超差拓

检测范围拓

鈇设置ս置超差ᣕ警检测范围銔拓
代~详代代拓

违令代代 脉ߢ拓
该代代拓鈈在ս置控制方式лˈ当ս置偏差䇑数器的䇑数值超过ᵜ参数值

时ˈ伺服驱ࣘ器给ࠪս置超差ᣕ警銔拓

令8拓
ս置超差拓

错误无效拓

代˖ս置超差ᣕ警检测有效˗拓
代~令拓 代拓

令˖ս置超差ᣕ警检测无效ˈ停→检测ս置超差错误銔拓

拓

拓

拓
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令9拓
ս置指Ԕ拓

ᒣ滑滤波器拓

鈇设定䙏ᓖ检测վ通滤波器特性銔数值越小ˈ截→频率越高ˈ鈇

响ᓄ䙏ᓖ越高銔数值越大ˈ截→频率越վˈ响ᓄ䙏ᓖ越վ銔拓

令~详该7择7拓 代拓

鈈滤波器н会丢失输入脉ߢˈ但会ࠪ⧠指Ԕ延䘏⧠象˗拓

鈉↔滤波器用于拓

且拓кս控制器无࣐߿䙏࣏能˗拓

b拓电子齿䖞࠶倍频较大˄>令代˅˗拓

c拓指Ԕ频率较վ˗拓

d拓电机䘀㹼时ࠪ⧠↕䘋跳跃銓нᒣ稳⧠象銔拓

该代拓
驱ࣘ禁→拓

输入无效拓

设置Ѫ˖拓

代~令拓 代拓

代˖CC上銓C上拓输入禁→有效銔当 CC上拓驱ࣘ禁→开关进CC上L远适送拓时ˈ

CC上拓驱ࣘ允许˗当 CC上拓驱ࣘ禁→开关进CC上L远适对对拓时ˈCC上拓方向转

矩保ᤱѪ 代˗C上 ਼理銔如果 CC上銓C上拓驱ࣘ禁→都 适对对ˈࡉ会ӗ生

驱ࣘ禁→输入错误ᣕ警銔拓

令˖ਆ消 CC上銓C上拓输入禁→銔н管 CC上銓C上拓驱ࣘ禁→开关状态如

何ˈCC上銓C上拓驱ࣘ都允许銔਼时ˈ如果 CC上銓C上拓驱ࣘ禁→都 适对对ˈ

也н会ӗ生驱ࣘ禁→输入错误ᣕ警銔拓

该令拓 国适基 䘀㹼䙏ᓖ拓 设置 国适基拓操作的䘀㹼䙏ᓖ拓
-详代代代~详代代代拓

挥/造i次拓
该代代拓

该该拓
内外䙏ᓖ拓

指Ԕ选ᤙ拓

鈇设置Ѫ 代拓时ˈ䙏ᓖ指Ԕਆ自内部䙏ᓖ˗拓 -详代代代~详代代代拓

挥/造i次拓
代拓

鈈设置Ѫ 令拓时ˈ䙏ᓖ指Ԕਆ自外部模拟䟿输入˗拓

该详拓

最高䙏ᓖ限

制拓

鈇设置伺服电机的最高限䙏˗拓
-详代代代~详代代代拓

挥/造i次拓
详令拨代拓鈈о旋转方向无关˗拓

鈉如果设置超过额定转䙏ˈࡉ实䱵最高限䙏Ѫ额定转䙏銔拓

该4拓 内部䙏ᓖ 令拓

鈇设置内部䙏ᓖ 令˗拓
-详代代代~详代代代拓

挥/造i次拓
代拓鈈䙏ᓖ控制方式лˈ当 分C令拓适对对ˈ分C该拓适对对拓时ˈ选ᤙ内部䙏ᓖ 令

作Ѫ䙏ᓖ指Ԕ銔拓

该拨拓 内部䙏ᓖ 该拓

鈇设置内部䙏ᓖ 该˗拓
-详代代代~详代代代拓

挥/造i次拓
令代代拓鈈䙏ᓖ控制方式лˈ当 分C令拓适送ˈ分C该拓适对对拓时ˈ选ᤙ内部䙏ᓖ 该 作

Ѫ䙏ᓖ指Ԕ銔拓

该择拓 内部䙏ᓖ 详拓

鈇设置内部䙏ᓖ 详拓
-详代代代~详代代代拓

挥/造i次拓
详代代拓鈈䙏ᓖ控制方式лˈ当 分C令拓适对对ˈ分C该拓适送拓时ˈ选ᤙ内部䙏ᓖ 详 作

Ѫ䙏ᓖ指Ԕ銔拓

该7拓 内部䙏ᓖ 4拓

鈇设置内部䙏ᓖ 4拓
详代代代~详代代代拓

挥/造i次拓
-详代代拓鈈䙏ᓖ控制方式лˈ当 分C令拓适送ˈ分C该拓适送拓时ˈ选ᤙ内部䙏ᓖ 4 作Ѫ

䙏ᓖ指Ԕ銔拓

该8拓 到达䙏ᓖ拓

鈇设置到达䙏ᓖ銔拓

-详代代代~详代代代拓

挥/造i次拓
令代拓

鈈在非ս置控制方式л 如̍果电机䙏ᓖ超过ᵜ设定值 ࡉ̍ 分C退P拓适送迟

否ࡉ 分C退P拓拓适对对銔拓

鈉在ս置控制方式лˈн用↔参数銔拓

鈊о旋转方向无关銔拓

鈋∄较器ާ有䘏滞特性銔拓

拓
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该9拓
䙏ᓖ指Ԕ拓

վ通滤波器拓

鈇设定䙏ᓖ指Ԕվ通滤波器特性銔拓

代~拨代代拓 令代代拓
鈈数值越小ˈ截→频率越վ銔如果数值ཚ小ˈ䙐ᡀ响ᓄਈ慢ˈਟ

能会引起振荡銔拓

鈉设置值设Ѫ 代 时ˈ滤波࣏能将被屏蔽銔拓

详代拓
系㔏内部参

数拓
系㔏内部参数ˈ保留用拓 保留拓 拓

详令拓 性补偿拓ࡊ
设定䈕参数ਟ䘲当增࣐ࡊ性响ᓄ銔当数值设定Ѫ 令代代 时ˈਟ使ս

置到达时间缩短 该代还ᐖ右銔拓
代拓 代拓

详该拓 䙏ᓖ估算拓

设定Ѫ 令 时ˈާ有䙏ᓖ估算࣏能ˈ䈕࣏能在相਼䙏ᓖ检测噪声лˈ

䙏ᓖ检测响ᓄ提高ˈਟ提高䙏ᓖ⧟控制增益ˈ前提是准确设定电

机和负载惯䟿銔拓

代拓 代拓

详详拓
电机负载拓

惯䟿设置拓

电机负载惯䟿设置方法˖通过模式 拨 选ᤙਾˈ伺服系㔏会自ࣘ测

试数值ˈ并ሩ测试所得数值自ࣘ䘋㹼设置ˈ设置值只ሩ䈕⅑操作

断电前有效ˈ断电ਾ↔值将恢复Ѫ前一⅑设置值銔若想保ᆈ设置

值ˈ需޽执㹼一⅑参数保ᆈˈࡉ断电ਾ䟽启ӽ然有效銔拓

代~令拨代代拓 令代代拓

详4拓
内部 CC上拓

转矩限制拓

鈇设置伺服电机 CC上拓方向的内部转矩限制值銔拓

代~详代代拓 该代代拓

鈈设置值是额定转矩的百࠶∄ˈ例如设定Ѫ额定转矩的 该 倍ˈࡉ

设置值Ѫ 该代代銔拓

鈉任何时候ˈ䘉个限制都有效銔拓

鈊如果设置值超过系㔏允许的最大过载能力ˈࡉ实䱵转矩限制Ѫ

系㔏允许的最大过载能力銔拓

详拨拓
内部 C上拓

转矩限制拓

鈇设置伺服电机 C上拓方向的内部转矩限制值銔拓

-详代代~代拓 -该代代拓

鈈设置值是额定转矩的百࠶∄ˈ例如设定Ѫ额定转矩的 该 倍ˈࡉ

设置值Ѫ-该代代銔拓

鈉任何时候ˈ䘉个限制都有效銔拓

鈊如果设置值超过系㔏允许的最大过载能力ˈࡉ实䱵转矩限制Ѫ

系㔏允许的最大过载能力銔拓

详8拓 备用拓 拓 拨-详代代拓 拓

详9拓 备用拓 拓 代-详代代拓 拓

4代拓
䙏时间常߿

数拓

鈇设置值是表示电机Ӿ 代~令代代代挥/造i次拓的߿䙏时间拓

令~该代代代拓

违令代造带拓
令代代拓

鈈߿䙏特性是线性的銔拓

鈉仅用于䙏ᓖ控制方式ˈަ它控制方式无效銔拓

鈊如果驱ࣘ器о外部ս置⧟组合使用ˈ↔参数ᓄ设置Ѫ 代銔拓

4令拓
࣐䙏时间常

数拓

鈇设置值是表示电机Ӿ 代~令代代代挥/造i次拓的࣐䙏时间拓

令~该代代代拓

违令代造带拓
令代代拓

鈈࣐䙏特性是线性的銔拓

鈉仅用于䙏ᓖ控制方式ˈަ它控制方式无效銔拓

鈊如果驱ࣘ器о外部ս置⧟组合使用ˈ↔参数ᓄ设置Ѫ 代銔拓

拓

拓

拓

拓
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4详拓

模拟䟿䙏ᓖ

指Ԕ输入增

益拓

设定模拟䟿䙏ᓖ输入电压和电机实䱵䘀转䙏ᓖ之间的∄例关系銔拓
令代~详代代代拓

挥/造i次/三拓
该代代拓

44拓

模拟䟿䙏ᓖ拓

指Ԕ方向ਆ

৽拓

鈇ሩ模拟䟿䙏ᓖ输入的极性৽向銔拓

代~令拓 代拓鈈设置Ѫ 代拓时ˈ模拟䟿䙏ᓖ指ԔѪ↓时ˈ䙏ᓖ方向Ѫ CC上˗拓设置

Ѫ 令拓时ˈ模拟䟿䙏ᓖ指ԔѪ↓时ˈ䙏ᓖ方向Ѫ C上銔拓

4拨拓

模拟䟿䙏ᓖ拓

指Ԕ零偏补

偿拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

ሩ模拟䟿䙏ᓖ输入的零偏补偿䟿銔拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

-详代代代~详代代代

/拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓

挥p造拓

代拓

4择拓

模拟䟿䙏ᓖ拓

指Ԕվ通滤

波器拓

鈇ሩ模拟䟿䙏ᓖ输入的վ通滤波器銔拓

拨~详代代拓 令代代拓鈈设置越大ˈሩ䙏ᓖ输入模拟䟿响ᓄ䙏ᓖ越快ˈ信ਧ噪声影响越

大˗设置越小ˈ响ᓄ䙏ᓖ越慢ˈ信ਧ噪声影响越小銔拓

47拓
制ࣘ器状态

输ࠪ 令拓

电机旋转时ˈࠪ⧠电机异常ˈ输ࠪ制ࣘ器指Ԕ的时间ˈ↓常设置

Ѫ˖拨代代˄单ս˖该造带˅銔拓
代~令代代代拓 代拓

48拓
制ࣘ器状态

输ࠪ 该拓

伺服器к电时ˈ伺服 适送 到制ࣘ器释放的延时时间ˈ↓常设置Ѫ˖

令代代˄单ս˖该造带˅銔拓
代~令代代代拓 代拓

49拓
制ࣘ器状态

输ࠪ 详拓

伺服器停机时ˈ伺服 适对对 到制ࣘ器制ࣘ的延时时间ˈ↓常设置Ѫ˖

令代代˄单ս˖该造带˅銔拓
代~令代代代拓 代拓

拨代拓

编码器拓

输ࠪ电子齿

䖞拓

↔参数设置电机⇿转脉ߢ输ࠪ个数銔Ѫ 代 时输ࠪѪ 令代代代代 个脉ߢ銔拓 代～9999拓 代拓

拨该拓 特殊ᓄ用拓 当↔参数设置Ѫ 令 时ˈ方向信ਧ作Ѫ驱ࣘ器的使能信ਧ拓 代~令拓 代拓

拨详拓
ᕪ制拓

使能设置拓

ਟԕ使伺服系㔏ᵚ接外部使能的情况лᕪ制使能ˈ使电机处于励

磁ᐕ作状态銔最右边第 令 սˈ设置Ѫ 令 时ˈণ 代代代令 时ˈᕪ制使能

有效銔拓

代代代代~代代代令拓 代代代代拓

拨择拓
管脚多࣏能

选ᤙ拓

设置Ѫ代代代代时 C̍送该端子PI送详代管脚输ࠪѪ抱闸信ਧ 设̍置Ѫ代代令代

时ˈC送该 端子 PI送详代 管脚输ࠪѪ定ս完ᡀ信ਧ銔拓
代代代代~令令令令拓 代拓

拨7拓
伺服准备好拓

৺ᣕ警ਆ৽拓

第一ս等于 令 时ˈ伺服ᣕ警输ࠪਆ৽˗第Ҽս等于 令 时ˈ伺服准

备好输ࠪਆ৽銔拓
代代代代~令令令令拓 代代代代拓

拨4~拨拨拓
系㔏内部参

数拓
系㔏内部参数ˈ保留用拓 保留拓 拓

拨8~77拓
系㔏内部参

数拓
系㔏内部参数ˈ保留用拓 保留拓 拓

8代拓
驱ࣘ器३配

多极电机拓

伺服驱ࣘ器ਟ配н਼极ሩ数的伺服电机˗该-拨 极ᓄ 该 极到 拨 极銔拓

驱ࣘ器一般३配 4 极电机ˈ如३配 拨 极电机时ˈࡉ修改ᡀ 拨 ণਟ銔拓
该-拨拓 4拓

8令拓
驱ࣘ器输ࠪ

电流补偿拓

ሩ于驱ࣘ器输ࠪ电流䘋㹼校↓銔注释˖当实䱵电流大于或小于驱

ࣘ器显示电流时ˈਟ通过↔参数校↓驱ࣘ器显示电流值銔拓
代-该代代代拓 令代代代拓

8该拓
驱ࣘ器࣏率

ԓ码拓
४别于驱ࣘ器н਼࣏率段銔拓 令-7拓

䘲配电

机拓

88拓 通䇟模式拓

设备Ѫ 代ˈ挥帧u拓-拓寸天e次P且挥i帧本拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓寸-8-令拓

设备Ѫ 令ˈ挥帧u拓-拓适ddP且挥i帧本拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓适-8-令拓

设备Ѫ 该ˈ挥帧u拓-拓送o次eP且挥i帧本拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓送-8-该拓

代~该拓 代拓

89拓 通䇟䙏率拓
P89称代ˈ令该代代bp带拓

P89称令ˈ该4代代bp带拓
代~拨拓 详拓
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P89称该ˈ48代代bp带拓拓

P89称详ˈ9择代代bp带拓

P89称4ˈ令令该代代bp带拓

P89称拨ˈ详84代代bp带拓

9代拓
通䇟设备地拓

址拓
拓 代~详令拓 代拓

令代代拓

~拓

令代拨拓

输入端子࣏

能选ᤙ拓

P-令代代~P-令代拨 别ሩᓄ࠶ C送该-9銓C送该-令代銓拓C送该-8銓拓C送该-该8銓C送该-详该銓

C送该-详详 管脚的输入࣏能˖拓

P-令代代~令代拨称代 时迟拓默认࣏能如л˖拓

管脚ਧ拓 符ਧ拓 ሩᓄ驱ࣘ参数拓 默认࣏能拓

C送该-9拓 分适送拓 P-令代代拓 伺服使能拓

C送该-令代拓 致CLR拓 P-令代令拓 ᣕ警清除拓

C送该-该8拓 C上L拓 P- 拓 ৽转驱ࣘ禁→拓

C送该-8拓 CC上L拓 P-

令代该

拓 ↓转驱ࣘ禁→拓

C送该-详该拓 名P号/CL寸拓 P-令代4拓 零䙏箝ս/偏差清零

C送该-详详拓 I送击拓 P-令代拨拓 脉ߢ禁→拓

参数 P-令代代~P-令代拨 设置Ѫԕл值时ˈሩᓄ管脚复用Ѫԕл࣏能˖拓

参数值拓 号I ࣏能拓 说明拓

4拓 零䙏箝ս/脉ߢ清零拓 拓

令择拓 控制模式࠷换拓
ս置模式和䙏ᓖ模式࠷换 代̍是

ս置模式ˈ令是䙏ᓖ模式拓

令8拓 电子齿䖞࠶子选ᤙ令拓 通过↔ 该者的组合来选ᤙ指Ԕ

脉ߢ的电子齿䖞࠶子拓令9拓 电子齿䖞࠶子选ᤙ该拓

该拨拓 模拟方向选ᤙ 令拓 Ҽ者的状态组合ߣ定电机旋转

的模拟方向拓该择拓 模拟方向选ᤙ 该拓
拓

-详代~详代拓

令代代拓

~拓

令代拨拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

令代详
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择.拨拓参数管理拓

择.拨.令拓参数管理操作架构മ拓

参数管理ˈਟ执㹼驱ࣘ器中的参数写入銓参数读ਆ銓参数备份銓参数恢复备份銓恢复参数默认值等操

作銔拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

择.拨.该 参数管理ᆈਆ४间拓

参数管理ѫ要处理内ᆈ和寸寸PR适退之间操作 在̍第令层中选ᤙ釐寸寸-金 并̍按 拓拓键就䘋入参数管理方

式銔首ݸ需要选ᤙ操作模式ˈ共有拨种模式ˈ用 銓 键来选ᤙ銔ԕ釐参数写入金Ѫ例ˈ选ᤙ釐寸-分e帧金ˈ

然ਾ按л 键并保ᤱ详秒ԕкˈ参数↓在写入寸寸PR适退ˈ大㓖等ᖵ令~该秒的时间ਾˈ如果写操作ᡀ࣏ˈ显示

器显示釐对I次I分击金ˈ如果失败ˈࡉ显示釐寸挥挥o挥金銔޽ਟ按 键䘰回到操作模式选ᤙ状态銔拓

拓

拓

拓

拓 拓

拓 拓

符ਧ拓 ਽〠拓 单ս拓 范围拓 缺省值拓 属性拓

②次-该令拓 最䘁故障ԓ码拓 -拓 -拓 -拓 銆拓

䈖㓶说明˖拓

拓 拓拓拓䈕࣏能码显示当前故障的故障ԓ码銔ṩ据故障ԓ码ਟ查询当时发生的故障类型ˈ䈖㿱第 8章銔拓

拓 拓

拓
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� 寸ˉ分寸帧拓拓参数写入ˈ表示将内ᆈ中的参数写入寸寸PR适退 的参数४銔用户修改了参数ˈ仅使内ᆈ中

参数值改ਈ了ˈл⅑к电৸会恢复ᡀ原来的数值銔如果想永久改ਈ参数值ˈ就需要执㹼参数写入操作ˈ

将内ᆈ中参数写入到寸寸PR适退 的参数४中ˈԕਾк电就会使用修改ਾ的参数銔拓

� 寸ˉ挥d拓拓参数读ਆˈ表示将 寸寸PR适退 的参数४的数据读到内ᆈ中銔䘉个过程在к电时会自ࣘ执㹼

一⅑ˈ开始时ˈ内ᆈ参数值о 寸寸PR适退 的参数४中是一ṧ的銔但用户修改了参数ˈ就会改ਈ内ᆈ中参数

值ˈ当用户ሩ修改ਾ的参数н满意或拓

参数被调乱时ˈ执㹼参数读ਆ操作ˈਟ将 寸寸PR适退 的参数४中数据޽⅑读到内ᆈ中ˈ恢复ᡀࡊк电的参

数銔拓

� 寸ˉb致拓拓参数备份ˈ表示将内ᆈ中的参数写入寸寸PR适退 的备份४銔整个寸寸PR适退 ᡀ参数४和备份࠶

४є个४域ˈਟԕᆈ储є套参数銔系㔏к电銓参数写入和参数读ਆ操作使用 寸寸PR适退 的参数४ˈ而参数

备份和恢复备份ࡉ使用寸寸PR适退 的备份४銔拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓在参数设置过程中ˈ如果用户ሩ一组参数∄较满意ˈ但䘈想继续修改ˈਟԕݸ执㹼参数备份操

作ˈ保ᆈ内ᆈ参数到寸寸PR适退 的备份४ˈ然ਾ޽修改参数ˈ如果效果ਈ差ˈਟԕ用恢复备份操作ˈ将к⅑

保ᆈ在寸寸PR适退 的备份४的参数读到内ᆈ中ˈ然ਾਟԕ޽⅑修改或结束銔另外ˈ当用户设置好参数ਾˈਟ

ԕ执㹼参数写入和参数备份є个操作 使̍ 寸寸PR适退 的参数४和备份४的数据完全一ṧ 䱢̍→ԕਾ参数н慎

被修改ˈ䘈ਟԕ启用恢复备份操作ˈ将寸寸PR适退 的备份४的数据读到内ᆈ中ˈ޽用参数写入操作ˈ将内ᆈ

参数写入到寸寸PR适退 的参数४中銔拓

� 拓寸ˉ挥分拓拓恢复备份 表̍示将 寸寸PR适退的备份४的数据读到内ᆈ中銔注意䘉个操作没有执㹼参数写

入操作ˈл⅑к电时䘈是寸寸PR适退 的参数४的数据读到内ᆈ中銔如果用户想使永久使用寸寸PR适退 的备份४

的参数ˈ䘈需要执㹼一⅑参数写入操作銔拓

拓

� 拓寸ˉd寸对拓拓恢复缺省值ˈ表示将所有参数的缺省值˄ࠪ厂值˅读到内ᆈ中ˈ并写入到 寸寸PR适退 的

参数४中ˈл⅑к电将使用缺省参数銔当用户将参数调乱ˈ无法↓常ᐕ作时ˈ使用䘉个操作ˈਟ将所有

参数恢复ᡀࠪ厂状态銔因Ѫн਼的驱ࣘ器型ਧሩᓄ的参数缺省值н਼ˈ在使用恢复缺省参数时ˈ必享ݸ

保证驱ࣘ器型ਧ进参数 P-令远的↓确性銔拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓
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第七章拓拓驱ࣘ器调试оᓄ用拓
拓

7.令拓ᵜ章内容拓

拓拓拓拓拓拓介绍伺服驱ࣘ器的原理৺系㔏调试方法銓↕骤銔拓

拓拓拓拓䘀㹼前注意һ亩˖拓

Ѫ确保ᆹ全銓↓确地䘋㹼试䘀㹼ˈ试䘀㹼前请首ݸሩԕл亩目䘋㹼检查和确认銔若发⧠н良状态ˈ请

оᵜޜਨ服࣑部门联系銔拓

配线部࠶˖拓

� 伺服驱ࣘ器的电源输入端子˄Rˈ切˅按规格䘱入↓确的电源˗拓

� 拓伺服驱ࣘ器的电源端子˄②ˈ三ˈ上˅享和伺服电机的电源输入端子˄②ˈ三ˈ上˅一一ሩᓄ˗拓

� 拓࠷勿使伺服驱ࣘ器的电源端子˄Rˈ切˅о伺服电机的输入端子˄②ˈ三ˈ上˅短路˗拓

� 拓使用的任何电压нਟо地线短路˗拓

� 拓电缆нਟ䟽压或拉ᢟ˗拓

� 拓确认紧急停→开关ࣘ作↓常銔拓

伺服电机状态˖拓

� 检查伺服电机ˈ确保没有外部损伤˗拓拓

� 检查伺服电机固定部件ˈ确保䘎接紧固˗拓

� 检查伺服电机轴ˈ确保旋转流畅˄ᑖ油封伺服电机轴偏紧属↓常状态˅˗拓

� 抱闸电机抱闸力矩是否↓常˄ਟ装机前ˈ通电测试˅˗拓

� 检查伺服电机编码器䘎接器ԕ৺电源䘎接器ˈ确保接线↓确并ф䘎接紧固銔拓

伺服驱ࣘ器状态˖拓

� 检查伺服驱ࣘ器ˈ确保没有外部损伤˗拓

�拓检查伺服驱ࣘ器端子ˈ确保接线↓确并ф䘎接紧固˗拓

� 检查提供给伺服驱ࣘ器的外接电源ˈ确保电压↓常銔拓

� 驱ࣘ器銓伺服电机在䘀㹼一段时间ਾˈਟ能温ᓖ较高ˈн要触摸ԕ䱢灼伤銔拓

拓

拓

拓

拓

拓
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7.该 䘀㹼时序拓

7.该.令拓电源接通时序拓

� 通过电磁接触器将电源接入ѫ电路电源输入端子˄й相接R銓分銓切ˈ单相接R銓切远銔拓

� 控制电路电源挥銓帧оѫ电路电源਼时或ݸ于ѫ电路电源接通銔如果仅接通了控制电路的电源ˈ伺服

准备好信ਧ˄分R号同˅适对对銔拓

� ѫ电路电源接通ਾˈ㓖延时代.8秒ˈ伺服准备好信ਧ˄分R号同 适˅送迟↔时ਟԕ接ਇ伺服使能˄分适送˅信ਧˈ

检测到伺服使能有效ˈส极电路开启ˈ电机激励ˈ处于䘀㹼状态銔检测到伺服使能无效或有ᣕ警ˈส

极电路关䰝ˈ电机处于自由状态銔拓

� 当伺服使能о电源一起接通时ˈส极电路㓖在代.8秒ਾ接通銔拓

频繁接通断开电源ˈਟ能损坏䖟启ࣘ电路和能耗制ࣘ电路ˈ接通断开的频率最好限制在⇿小时 拨 ⅑ˈ⇿ཙ

详代⅑ԕл銔如果因Ѫ驱ࣘ器或电机过热ˈ在将故障原因排除ਾˈ䘈要㓿过详代࠶钟冷ত ᡽̍能޽⅑接通电源銔拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

മ 7-令拓拓电源接通时序മ拓

注 令˖ѫ电源ᓄ当在控制电源接通的਼时或ԕਾ接通拓

注 该˖分适送拓信ਧ虽输入ˈ但驱ࣘ器并ᵚ接ਇˈ直到驱ࣘ器发ࠪ 分R号同拓信ਧ 该代退分拓ਾ᡽接ਇ銔拓

7.该.该 ᣕ警时信ਧ输ࠪ时序拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

മ 7-该拓拓驱ࣘ器ᣕ警时输ࠪ时序拓

注 令˖ࠪ⧠ᣕ警ਾˈ拓必享立ণਟ靠地关断 分适送 信ਧ拓
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7.该.详 制ࣘ时序拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓മ 7-详拓拓拓↓常䘀㹼时的制ࣘ时序മ拓

注 令˖↓常䘀㹼时ˈ伺服信ਧ 分适送 信ਧ断开 该代造带ˈ制ࣘ释放信ਧ关䰝拓

拓

7.详拓控制方式拓

分基号分 系列伺服⡸ᵜާ有ԕл模式的控制方式˖拓

相关参数拓 ਽〠拓 单ս拓 参数范围拓 缺省值拓 䘲用方式拓

P-拓4拓

ᐕ作方式选ᤙ拓 拓 代～9拓 代拓 Pˈ分拓

� P-拓4称代˖ս置方式˗拓

用数ᆇ脉ߢ给定电机的转ࣘ方向和角ᓖˈ驱ࣘ单元控制电机转子按给定的方向转过相ᓄ

角ᓖ的ᐕ作方式ˈ转ࣘ的角ᓖ˄ս置˅和䙏ᓖ都ਟԕ控制銔拓

� P-拓4称令˖内部数ᆇ指Ԕ䙏ᓖ方式˗拓

用户设定P-该4～P-该7的值ˈ通过C送令中输入点分C令銓分C该的状态组合选ᤙP-该4～P-该7的

值作Ѫ内部䙏ᓖ指Ԕˈሩᓄ电机的转䙏銔拓

� P-拓4称详˖电机手ࣘ试䘀㹼方式˗拓拓

设定ݸ P-该令 起始䙏ᓖ值ˈ用釐 銓 金䘋㹼࣐銓߿䙏操作銔拓

� P-拓4称4˖电机零点测试方式˗ࠪ厂时已㓿调整好ˈ用户н需要调整銔拓

� P-拓4称拨˖电机负载惯䟿测䟿方式ˈਟ协ࣙ自ࣘ测定负载惯䟿值ˈ提供参数设置参考銔拓

� P-拓4称9˖ս置和䙏ᓖ࠷换ᐕ作模式銔拓

� P-拓4称择~8˖系㔏内部保留参数銔拓

表 7-令拓控制方式选ᤙ拓

注意˖修改时ˈ需将参数 P-代 改Ѫ 详令代銔拓

通常䘀㹼一ਠ新的驱ࣘ单元需要㓿过如л四个↕骤ˈᵜ节ѫ要᧿述前й个↕骤ˈ使用户较快的䘀㹼伺服驱

ࣘ装置銔ṩ据用户н਼的要求䘋㹼࣏能调试时ˈਟ参阅銙࣏能调试銚銔拓

拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓 拓
拓

拓

拓

拓

拓
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7.详.令拓ս置控制方式拓

首ݸ䘋㹼↓确接线ˈ注意л表的必要输入信ਧ必享䘎接˄䈖㓶参照മ 4-令代銓4-令令˅銔拓

必要输入信ਧ拓 端拓子拓ਧ拓 ࣏拓拓拓拓能拓

C适退连拓 C送该-拓令令拓
输入点ޜ共端ˈѪ控制电源输入端进外部电源输

入˅銔拓

内部电源 该4三拓 C送该-拓令7拓 驱ࣘ器内部 该4三 电源ˈѪ输入端子供电用銔拓

内部电源 代三拓 C送该-令4拓 驱ࣘ器内部输入ޜ共端负极銔拓

三适P拓 C送该-拓详拨拓
ս置控制脉ߢ˄P②L分连˅銓方向˄分I基送连˅信ਧ输入ޜ

共端ˈ外部 该4三 电源ਟ直接接入˗拓

分适送拓 拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓C送该-拓9拓 伺服使能信ਧˈ䈕方式лਟԕ单独控制电机使能銔拓

P②L分连拓 C送该-拓4令拓 ս置指Ԕ输入ˈ输入模式Ѫ˖拓

令銓脉ߢ连方向˗拓

该銓CC上 脉ߢ连C上 脉ߢ˗拓

详銓↓交脉ߢ 致/B 相銔拓

P②L分-拓 C送该-拓4详拓

分I基送连拓 C送该-拓详7拓

分I基送-拓 C送该-拓详9拓

表 7-该拓拓必要接线拓

拓

然ਾ确认↓确䘎接ਾˈ保ᤱ所有输入信ਧѪ 适对对ˈ接通电源ˈ然ਾ设置必要参数銔拓

必要参数拓 参数说明拓

P-拓4拓 P-4称代 选ᤙս置方式銔拓拓拓注闭修改时ˈ需将参数 P-代 改Ѫ 详令代銔拓

P-令该拓

P-令详拓

ս置指Ԕ电子齿䖞࣏能˖P-令该 Ѫ脉ߢ指Ԕ倍乘系数˗拓

P-令详 Ѫ脉ߢ指Ԕ࠶频系数銔拓

设置ս置指Ԕ的电子齿䖞∄ˈԕ३配各种脉ߢ指Ԕ銔电子齿䖞∄䇑算ޜ式如л˖拓

拓

P-令4拓

选ᤙս置指Ԕ脉ߢ模式拓

P-令4称代˖脉ߢˇ方向˗拓

P-令4称令˖CC上 脉ߢˇC上 脉ߢ˗拓

P-令4称该˖є相↓交脉ߢ输入˗拓拓拓拓

P-令4称详˖є相↓交脉ߢ输入连˄脉ߢ连方向˅銔拓

P-令拨拓

ս置指Ԕ方向ਆ৽銔拓

P-令拨˙代˖维ᤱ原指Ԕ方向˗拓

P-令拨˙令˖输入的脉ߢ指Ԕ方向ਆ৽銔拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓表 7-详拓必要参数设置拓

最ਾ䘋㹼สᵜ调试䘀㹼拓

� 必要参数设置完∅ˈ䘋㹼参数写入操作˄参阅参数管理中 拓的操作说明˅銔拓

使ݸ � 分适送 Ѫ 适送ˈ并保ᤱ零䙏ˈ然ਾ给定较小频率的ս置脉ߢ指Ԕ电机ᓄ䈕䘀㹼起来銔通过ⴁ视拓拓

ˈ㿲察电机电流的大小銔↓常时ˈ显示的电流值н会超过电机的额定电流銔拓

� 缓缓࣐大ս置指Ԕ的䙏ᓖˈ使电机跟随指Ԕ䘀㹼的更快銔਼时ⴁ控电机的䘀㹼状态是否有振ࣘ銓

噪音ˈ䙏ᓖ是否ᒣ稳ˈ电机电流是否会超过额定值銔拓

� 当电机在额定转䙏内都ਟԕ跟随指Ԕ䘀㹼ˈ而ф停→时ˈ 显示的ս置指Ԕ脉ߢ数都等于

× 拓拓拓拓拓拓拓显示的脉ߢ数銔用户就ਟԕ䘋㹼ަ它࣏能调试了銔拓
13

12

−

−

P

P
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拓

� 在䘋㹼ս置方式䘀㹼期间ˈ㓿常遇到的异常处理˖拓

序ਧ拓 调试䘀㹼㓿常遇到的异常⧠象拓 处理拓

令拓 没有数据ˈ使能ਾ电机н䘀㹼˗拓 检测指Ԕ接线৺кս机銔拓

该拓 显示有数据ˈ电机н䘀㹼˗拓 检查使能信ਧ৺必要参数的设置銔拓

详拓 电机旋转方向н一㠤˗拓 参阅电机旋转方向的࠷换拓

4拓 电机ࠪ⧠振ࣘ銓噪音等异常情况˗拓 参阅สᵜ性能参数调试说明拓

拨拓 电机н能䘀㹼˗拓
注意检测指Ԕ源的模式ˈ按照 P-令4 䘋㹼↓确设

置銔拓

择拓
显示的数据和指Ԕ源的脉ߢ数н一

㠤˗拓

令远 检查控制信ਧ线的屏蔽处理銔拓

该远 䘌离ᕪᒢᢠ源銔拓

表 7-4拓拓必要接线拓

拓

7.详.该拓拓内部䙏ᓖ控制方式拓

首ݸሩл表的必要输入信ਧ䘋㹼䘎接銔拓

必要输入信ਧ拓
端子ਧ拓 ࣏能拓

ᤃ达系列拓 拓

C适退连拓 C送该-令令拓 输入点ޜ共端ˈѪ控制电源输入端銔拓

分适送拓 C送该-9拓 伺服使能信ਧˈਟԕ单独控制电机使能銔拓

分C令拓 C送该-详该拓 䙏ᓖ选ᤙ 令拓

分C该拓 拓拓拓拓拓C送该-详详拓 䙏ᓖ选ᤙ 该拓

拓

确认↓确䘎接ਾˈ保ᤱ所有输入信ਧѪ适对对ˈ接通电源ˈ设置必要参数銔拓

必要参数拓 ਽〠拓 设置拓 备注拓 䘲用方式拓

P-拓4称令拓

选ᤙ内部数ᆇ指Ԕ䙏ᓖ方式拓 令拓 修改时ˈ需将参数 P-代 改Ѫ 详令代拓 Pˈ分拓

拓

数ᆇ指Ԕ缺省值拓 䘀㹼䙏ᓖ拓
选ᤙ䙏ᓖ的 I/适 状态拓

分C令˄C送该-详该˅拓 分C该˄C送该-拓详详˅拓

P-该4˙代拓 内部䙏ᓖ 令拓 适对对拓 适对对拓

P-该拨˙令代代拓 内部䙏ᓖ 该拓 适对对拓拓 适送拓

P-该择˙详代代拓 内部䙏ᓖ 详拓 适送拓拓 适对对拓

P-该7˙-详代代.代拓 内部䙏ᓖ 4拓 适送拓 适送拓
拓

拓

拓

拓
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最ਾ䘋㹼สᵜ调试䘀㹼銔拓

� 必要参数设置完∅ˈ䘋㹼参数写入操作˄参阅参数管理中 拓的操作说明˅銔拓

� 使输入信ਧ 分C令 和 分C该 Ѫ 适对对ˈ分适送 Ѫ 适送 时电机会ԕ从内部䙏ᓖ 令量ণ 令代代.代挥/造i次 的䙏ᓖ䘀转起

来銔通过ⴁ视 拓ˈ㿲察电机电流的大小銔↓常时ˈ显示的电流值н会超过电机的额定电

流銔拓

� 通过 分C令銓分C该 组合状态的ਈ换Ӿ而࠷换 4 种н਼的内部䙏ᓖ銔਼时ⴁ控电机的䘀㹼状态是否有振

ࣘ銓噪音ˈ䙏ᓖ是否ᒣ稳ˈ电机电流是否会超过额定值銔拓

� 当电机在四段内部䙏ᓖк䘀㹼都↓常时ˈ用户就ਟԕ䘋㹼ަ它࣏能调试了銔拓

拓

� 在䘋㹼内部数ᆇ指Ԕ䙏ᓖ方式䘀㹼期间ˈ㓿常遇到的异常处理˖拓

序ਧ拓 调试䘀㹼㓿常遇到的异常⧠象拓 处理拓

令拓 电机旋转方向н一㠤˗拓 参阅电机旋转方向的࠷换拓

该拓 电机ࠪ⧠振ࣘ銓噪音等异常情况˗拓 参阅สᵜ性能参数调试说明拓

详拓 䙏ᓖ选ᤙ输入信ਧ的状态о电机转䙏н一㠤拓
检查 拓判断输入信ਧ是否↓确˄ 参阅

开关䟿输入点˅拓

表 7-择拓内部䙏ᓖ方式异常处理拓

拓

7.详.详拓拓外部模拟䟿输入䙏ᓖ䘀㹼模式拓

首ݸ䘋㹼↓确接线ˈ注意л表的必要输入信ਧ必享䘎接銔拓

表 7-7拓必要信ਧ䘎接拓

注˖Ѫ提高ᣇᒢᢠ能力ˈй种地最好н要䘎接到一起銔拓

必要输入信ਧ拓 端子ਧ拓 ࣏能拓

C适退连拓 C送该-令令拓 输入点ޜ共端ˈѪ控制电源输入端ˈ令该~该4三銔拓

分适送拓 C送该-9拓 伺服使能信ਧ拓

致L退拓 C送该-拨拓 伺服ᣕ警信ਧ拓

C上L拓 C送该-该8拓 C上 驱ࣘ禁→拓

CC上L拓 C送该-8拓 CC上 驱ࣘ禁→拓

致基送号拓 C送该-该9銓令9拓 模拟接地拓

三C退号I送拓 C送该-该代拓 模拟䙏ᓖ指Ԕ输入拓

致分连拓 ---拓 模拟转矩输入指Ԕ连拓

致分-拓 ---拓 模拟转矩输入指Ԕ-拓

致连拓 C送该-该该拓 编码器 致连相输ࠪ拓

致-拓 C送该-该令拓 编码器 致-相输ࠪ拓

B连拓 C送该-该详拓 编码器 B连相输ࠪ拓

B-拓 C送该-该拨拓 编码器 B-相输ࠪ拓

名连拓 C送该-该4拓 编码器 名连相输ࠪ拓

名-拓 C送该-令详拓 编码器 名-相输ࠪ拓
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然ਾ确认↓确䘎接ਾˈ保ᤱ所有输入信ਧѪ 适对对ˈ接通电源ˈ然ਾ设置必要参数銔拓

必要参数拓 ਽〠拓 设置拓 ࣏能拓 参数范围拓

P-4拓 控制方式选ᤙ拓 令拓 设置䙏ᓖ控制方式拓 代~9拓

P-该该拓 内部䙏ᓖ指Ԕ选ᤙ拓 令拓
鈇设置Ѫ代时ˈ䙏ᓖ指Ԕਆ自内部䙏ᓖ˗拓

鈈设置Ѫ令时ˈ䙏ᓖ指Ԕਆ自外部模拟䟿输入銔拓
代~令拓

P-4代拓 䙏时间常数拓߿ 令代代拓 设置值表示电机Ӿ代～令代代代挥/造i次的࣐߿䙏时间拓
令~该代代代拓

进单ս闭令代造带远拓

P-4令拓 ࣐䙏时间常数拓 令代代拓 设置值表示电机Ӿ代～令代代代挥/造i次的࣐߿䙏时间拓
令~该代代代拓

进单ս闭令代造带远拓

P-4详拓
模拟䟿䙏ᓖ拓

指Ԕ输入增益拓
详拨代拓

设定模拟䟿䙏ᓖ输入电压和电机实䱵䘀转䙏ᓖ

之间的∄例关系拓

令代~详代代代拓进单

ս闭令挥/造i次/三远拓

P-44拓
模拟䟿䙏ᓖ拓

指Ԕ方向ਆ৽拓
代拓

鈇ሩ模拟䟿䙏ᓖ输入的极性ਆ৽˗拓

鈈设置Ѫ代时ˈ模拟䟿䙏ᓖ指ԔѪ↓时ˈ䙏ᓖ方

向ѪCC上˗设置Ѫ令时ˈ模拟䟿䙏ᓖ指ԔѪ↓时ˈ

䙏ᓖ方向ѪC上銔拓

代~令拓

P-4拨拓
模拟䟿䙏ᓖ拓

指Ԕ零偏补偿拓
代拓 ሩ模拟䟿䙏ᓖ输入的零偏补偿䟿拓 -详代代代~详代代代拓

P-4择拓
模拟䟿䙏ᓖ拓

指Ԕվ通滤波器拓
详该拓

鈇ሩ模拟䟿䙏ᓖ输入的վ通滤波器˗鈈设置越

大ˈሩ䙏ᓖ输入模拟䟿响ᓄ䙏ᓖ越快ˈ信ਧ噪

声影响越大˗设置越小ˈ响ᓄ䙏ᓖ越慢ˈ信ਧ

噪声影响越小銔拓

令~详代代拓

P-拨代拓
编码器拓

输ࠪ电子齿䖞拓
代拓

↔参数设置电机⇿转脉ߢ输ࠪ个数銔Ѫ代时输ࠪ

Ѫ令代代代代个脉ߢ銔拓
代~9999拓

表 7-8拓外部模拟䟿输入模式参数设置拓

拓

拓

7.详.4拓拓ս置和䙏ᓖ࠷换模式拓

令銓当 P-拓4称9 时ˈ系㔏ᐕ作在ս置和䙏ᓖ࠷换模式лˈ模式࠷换信ਧѪ 致CLR迟↔信ਧѪ外部输入信

ਧˈާ体ս置是 C送该 插ᓗ的第 令代 脚銔拓

该銓外部输入断开˄高阻˅或输入 该4三 时ˈѪս置模式銔拓

外部输入Ѫ 代三 时ˈѪ䙏ᓖ模式銔拓

详銓є种ᐕ作模式л的输入信ਧ状态ਟԕ在任意时刻䘋㹼改ਈˈ但只有当䙏ᓖ߿到零时䘉є种ᐕ作模

式᡽开始࠷换銔拓

䘋㹼ս置和䙏ᓖ模式࠷换时ˈ首ݸ䘋㹼↓确接线ˈ注意л表的必要输入信ਧ必享䘎接銔拓

必要输入信ਧ拓 端子ਧ拓 ࣏拓拓拓拓拓拓能拓

C适退连拓 C送该-令令拓 输入点ޜ共端ˈѪ控制电源输入端ˈ令该~该4三銔拓

分适送拓 C送该-9拓 伺服使能信ਧˈਟ单独控制电机使能銔拓

致L退拓 C送该-拨拓 伺服ᣕ警信ਧ拓

拓

拓

拓
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拓

三适P拓 C送该-详拨拓 ս置指Ԕ脉ߢ输入拓

P②L分连拓 C送该-4令拓 脉ߢ指Ԕ釐连金输入拓

P②L分-拓 C送该-4详拓 脉ߢ指Ԕ釐-金输入拓

分I送基连拓 C送该-详7拓 脉ߢ方向指Ԕ釐连金输入拓

分I送基-拓 C送该-详9拓 脉ߢ方向指Ԕ釐-金输入拓

致基送号拓 C送该-该9銓令9拓 模拟信ਧ地拓

三C退号I送拓 C送该-该代拓 模拟䙏ᓖ指Ԕ输入拓

致分连拓 ---拓 模拟转矩输入指Ԕ连拓

致分-拓 ---拓 模拟转矩输入指Ԕ-拓

致CLR拓 C送该-令代拓 模式࠷换信ਧ拓

表 7-9拓必要信ਧ䘎接拓

拓

然ਾ确认↓确䘎接ਾˈ保ᤱ所有输入信ਧѪ 适对对ˈ接通电源ˈ然ਾ设置必要参数銔拓

必要参数拓 ਽〠拓 设置拓 ࣏拓拓拓拓拓拓能拓 参数范围拓

P-拓4拓 控制方式选ᤙ拓 9拓 设置䙏ᓖ控制方式拓 代~9拓

P-该代拓 驱ࣘ禁→输入无效拓 代拓

鈇代˖CC上銓C上输入禁→无效銔当CC上驱ࣘ禁→开

关˄CC上L˅适送时ˈCC上驱ࣘ允许˗当CC上驱ࣘ禁

→开关˄CC上L˅适对对时ˈCC上方向转矩保ᤱѪ代˗

C上Ӗ然銔如果CC上銓C上驱ࣘ禁→都适对对ˈࡉ会ӗ

生驱ࣘ禁→输入错误ᣕ警銔拓

鈈令˖ਆ消CC上銓C上输入禁→銔н管CC上銓C上驱ࣘ

禁→开关状态如何 C̍C上銓C上驱ࣘ都允许銔਼ 时ˈ

如果CC上銓C上驱ࣘ禁→都适对对ˈ也н会ӗ生驱ࣘ

禁→输入错误ᣕ警銔拓

代~令拓

P-该该拓 内部䙏ᓖ指Ԕ选ᤙ拓 令拓
鈇设置Ѫ代时ˈ䙏ᓖ指Ԕਆ自内部䙏ᓖ˗拓

鈈设置Ѫ令时ˈ䙏ᓖ指Ԕਆ自外部模拟䟿输入銔拓
代~令拓

P-4代拓 䙏时间常数拓߿ 令代代拓 设置值表示电机Ӿ代～令代代代挥/造i次的߿䙏时间拓
令~该代代代拓

进单ս˖令代造带远拓

P-4令拓 ࣐䙏时间常数拓 令代代拓 设置值表示电机Ӿ代～令代代代挥/造i次的࣐䙏时间拓
令~该代代代拓

进单ս˖令代造带远拓

P-4详拓
模拟䟿䙏ᓖ拓

指Ԕ输入增益拓
该代代拓

设定模拟䟿䙏ᓖ输入电压和电机实䱵䘀转䙏ᓖ

之间的∄例关系拓

令代~详代代代进单

ս˖挥/造i次/三远拓

拓

拓

拓

拓
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拓

P-44拓
模拟䟿䙏ᓖ拓

指Ԕ方向ਆ৽拓
代拓

鈇ሩ模拟䟿䙏ᓖ输入的极性ਆ৽˗拓

鈈设置Ѫ代时ˈ模拟䟿䙏ᓖ指ԔѪ↓时ˈ䙏ᓖ方

向ѪCC上˗设置Ѫ令时ˈ模拟䟿䙏ᓖ指ԔѪ↓时ˈ

䙏ᓖ方向ѪC上銔拓

代~令拓

P-4拨拓
模拟䟿䙏ᓖ拓

指Ԕ零偏补偿拓
代拓 ሩ模拟䟿䙏ᓖ输入的零偏补偿䟿拓 -详代代代~详代代代拓

P-4择拓
模拟䟿䙏ᓖ拓

指Ԕվ通滤波器拓
详该拓

鈇ሩ模拟䟿䙏ᓖ输入的վ通滤波器˗拓

鈈设置越大 ሩ̍䙏ᓖ输入模拟䟿响ᓄ䙏ᓖ越快ˈ

信ਧ噪声影响越大˗设置越小ˈ响ᓄ䙏ᓖ越慢ˈ

信ਧ噪声影响越小銔拓

拨~详代代拓

P-拨代拓 编码器输ࠪ电子齿䖞拓 代拓
↔参数设置电机⇿转脉ߢ输ࠪ个数銔Ѫ代时输ࠪ

Ѫ令代代代代个脉ߢ銔拓
代~9999拓

表 7-令代 ս置和䙏ᓖ࠷换模式参数设置拓

注˖设置䙏ᓖ控制时ˈ࣐߿䙏参数 P-4代銓P-4令 最长ਟ设置Ѫ 该代代代˄ަ单սѪ 令代造带˅銔拓

拓

7.详.拨拓拓手ࣘ试䘀㹼控制方式拓

驱ࣘ器к电ਾˈ↓常情况显示 ˈ如果驱ࣘ单元有故障ˈ会显示ᣕ警ԓ码 拓ˈࠪ⧠ᣕ警ԓ

码ਾ请参阅銗异常৺处理銘䘋㹼解ߣ銔拓

表 7-令令拓手ࣘ试䘀㹼控制方式拓

电机手ࣘ试䘀㹼˄P-拓4称详˅操作的↕骤如л˖拓

拓 令銓驱ࣘ单元ࡊк电ˈ显示拓 ˈ是电机䘀㹼䙏ᓖⴁ视窗口銔拓

该銓检查 P-令 是否ሩᓄ相ᓄ电机ˈP-令 ↓确ࡉ跳过↔↕ˈ否ࡉ调ࠪ驱ࣘ单元中ሩᓄ伺服拓拓

拓拓拓电机的默认参数銔拓

详銓䘋入 P-4ˈ设置 P-4称详ˈ˄注˖修改时ˈ需将参数 P-代 改Ѫ 详令代˅ˈ选ᤙ电机手ࣘ试䘀㹼拓

拓拓拓方式銔按照ᐖമ操作䘋入ˈ޽按釐确认金键拓显示拓釐分拓拓拓代金銔拓拓拓

4銓ᕪ制内部使能自ࣘ打开˄使能前确认电机轴转ࣘн会有危险˅銔拓

拨銓޽按釐确认金键保ᤱ 令分ˈ电机按 P-该令 ਧ参数给定的转䙏旋转銔拓拓

择銓保ᤱ按拓 拓键ˈ电机开始࣐䙏ᓖ䘀㹼ˈᶮ开按键ˈ䙏ᓖ保ᤱнਈ˗保ᤱ按拓 拓

键ˈ拓

拓拓拓电机开始߿䙏䘀㹼ˈ߿䙏到零ਾˈ继续৽向࣐䙏䘀㹼銔拓

表 7-令该拓手ࣘ试䘀㹼↕骤拓

必要参数拓 ਽〠拓 单ս拓 参数范围拓 缺省值拓 䘲用方式拓

P-拓4拓 ᐕ作方式选ᤙ拓 拓 代～令择拓 代拓 Pˈ分拓

自ࣘ开启拓 内部使能拓 拓 拓 拓 拓
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7.4 电机旋转方向的࠷换拓

电机旋转方向设定如л˖拓

必要参数拓 ਽〠拓 单ս拓 参数范围拓 缺省值拓 䘲用方式拓

P-令拨拓

ս置指Ԕ方向ਆ৽拓 拓 代～令拓 代拓 P拓

P-令拨称代˖维ᤱ原指Ԕ方向˗拓

P-令拨称令˖输入的脉ߢ指Ԕ方向ਆ৽銔拓

表 7-令详拓电机旋转方向设定拓

拓

7.拨 电机零点测试方式拓

驱ࣘ器к电ਾˈ↓常情况显示拓 拓ˈ如果驱ࣘ单元有故障ˈ会显示ᣕ警ԓ码拓 拓ˈࠪ⧠

ᣕ警ԓ码ਾ请参阅銗异常৺处理銘䘋㹼解ߣ銔拓

必要参数拓 ਽〠拓 单ս拓 参数范围拓 缺省值拓 䘲用方式拓

P-4拓 ᐕ作方式选ᤙ拓 拓 代～9拓 代拓 Pˈ分拓

自ࣘ开启拓 内部使能拓 拓 拓 拓 拓

表 7-令4拓电机零点测试方式拓

拓

电机零点测试方式䘀㹼˄P-4称4˅操作的↕骤如л˖拓

拓 令銓驱ࣘ单元ࡊк电ˈ显示拓 ˈ是电机䘀㹼䙏ᓖⴁ视窗口銔拓

该銓检查 P-令 是否ሩᓄ相ᓄ电机ˈP-令 ↓确ࡉ跳过↔↕ˈ否ࡉ调ࠪ驱ࣘ单元中ሩᓄ伺服电

机的默认参数銔拓

详銓䘋入 P-4ˈ设置 P-4称4ˈ˄注闭修改时ˈ需将参数 P-代 改Ѫ 详令代˅ˈ选ᤙ电机磁极零点测试

方式銔按照ᐖമ操作䘋入ˈ޽按釐确认金键拓显示釐致里R号同金銔拓

4銓ᕪ制内部使能自ࣘ打开˄使能前确认电机轴转ࣘн会有危险˅銔拓

拨銓按釐确认金键保ᤱ 令带ˈ电机按设定的模式旋转ˈ当显示釐致.里下下下金ˈ测试完ᡀ銔测

䟿的数据ᓄ䈕在 代 或 令代该4 䱴䘁ˈ䈕数据和 代 或 令代该4 的偏差就是磁极ս置偏差ˈ当偏差

㔍ሩ值大于 该代 时ˈਟԕ把䈕偏差手ࣘ设置到 7代 ਧ参数中ˈ䘋㹼修↓銔拓

择銓↔时按釐回䘰金键ˈ显示釐致里R号同金ˈਟ޽⅑䘋㹼测试銔按釐回䘰金键ˈਟ回到

釐P--金界面銔拓

表 7-令拨拓电机零点测试↕骤拓

拓

拓

拓

拓
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7.择拓电机负载惯䟿测试方式拓

驱ࣘ器к电ਾˈ↓常情况显示 ˈ如果驱ࣘ单元有故障ˈ会显示ᣕ警ԓ码 ˈࠪ⧠ᣕ警ԓ

码ਾ请参阅˄ᣕ警处理方法˅䘋㹼解ߣ銔拓

必要参数拓 ਽〠拓 单ս拓 参数范围拓 缺省值拓 䘲用方式拓

P-4拓 ᐕ作方式选ᤙ拓 拓 代～9拓 代拓 Pˈ分拓

自ࣘ开启拓 内部使能拓 拓 拓 拓 拓

表 7-令择拓电机负载惯䟿测试方式拓

拓

电机负载惯䟿测䟿方式䘀㹼˄P-4称拨˅操作的↕骤如л˖拓

表 7-令7拓电机负载惯䟿测试↕骤拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓 令銓驱ࣘ单元ࡊк电ˈ显示拓 ˈ是电机䘀㹼䙏ᓖⴁ视拓

该銓检查 P-令 是否ሩᓄ相ᓄ电机ˈP-令 ↓确ࡉ跳过↔↕ˈ否ࡉ调ࠪ驱ࣘ单元中ሩᓄ伺服电

机的默认参数銔拓

详銓䘋入 P-4ˈ设置 P-4称拨ˈ˄注闭修改时ˈ需将参数 P-代 改Ѫ 详令代˅ˈ选ᤙ电机负载惯䟿测䟿方

式銔按照ᐖമ操作䘋入ˈ޽按釐确认金键ˈ显示釐国里R号同金銔拓

4銓ᕪ制内部使能自ࣘ打开˄使能前确认电机轴转ࣘн会有危险˅拓

拨銓按釐确认金键保ᤱ 令分ˈ电机按设定的模式旋转ˈ电机停→ਾ显示釐国里下下下下金ˈ䈕数

值就是测得的惯䟿ˈ按釐ˇ或拓–金键保ᤱ 令分ˈ显示釐国里8888金指示测䟿错误ˈ显示

釐国里号适送金说明系㔏已㓿ṩ据测䟿数据修改系㔏参数并使ަ生效ˈ或者是原系㔏参数和

已测得的数据相等ˈ并ф䈕测试结果已被保ᆈ銔拓

择銓↔时按从回䘰量键ˈ显示釐国里R号同金ˈਟ޽⅑䘋㹼测试銔৽复按从回䘰量键ˈਟ回到

釐P致-金界面銔拓
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7.7拓多࣏能输入端子ᓄ用拓

7.7.令拓拓开关䟿说明拓

当参数 P-令代代拓~拓P-令代拨 设置Ѫ除 4銓令择銓令8銓令9銓该拨銓该择銓该7銓该8 ԕ外的值时ˈԕл各管脚ሩᓄ࣏能

Ѫ默认࣏能ˈণ˖拓

管脚ਧ拓 符ਧ拓 ሩᓄ驱ࣘ参数拓 默认࣏能拓

C送该-详详拓 I送击拓 P-令代拨拓 脉ߢ禁→拓

C送该-详该拓 名P号/CL寸拓 P-令代4拓 零䙏钳ս/脉ߢ清零拓

C送该-8拓 CC上L拓 P-令代该拓 ↓转驱ࣘ禁→拓

C送该-该8拓 C上L拓 P-令代详拓 ৽转驱ࣘ禁→拓

C送该-令代拓 致CLR拓 P-令代令拓 ᣕ警清除拓

C送该-9拓 分适送拓 P-令代代拓 伺服使能拓

表 7-令8拓开关䟿默认࣏能表拓

拓

7.7.该拓拓数ᆇ输入 号I ࣏能规划拓

拓

当参数 P-令代代拓~拓P-令代拨 设置Ѫ 4銓令择銓令8銓令9銓该拨銓该择銓该7銓该8 时ˈަሩᓄ的管脚复用Ѫԕл࣏能˖拓

࣏能ԓ码拓 符ਧ拓 号I ࣏能拓 说明拓

4拓 名P号/CL寸拓 零䙏钳ս/偏差清零拓 拓

令择拓 C退适号寸拓 控制模式࠷换拓 ս置模式和外部䙏ᓖ模式࠷换銔拓

令8拓 基寸致R令拓 电子齿䖞࠶子选ᤙ 令拓 基寸致R令銓基寸致R该 的组合来选ᤙ指Ԕ脉ߢ

电子齿䖞࠶子銔拓令9拓 基寸致R该拓 电子齿䖞࠶子选ᤙ 该拓

该拨拓 致I送三令拓 模拟方向选ᤙ 令拓 致I送三令銓致I送三该 的状态组合ߣ定电机旋

转的模拟方向銔拓该择拓 致I送三该拓 模拟方向选ᤙ 该拓

该7拓 致CLR拓 半圆开关信ਧ拓 绗缝机半圆开关信ਧ銔拓

该8拓 退适号寸拓 绗缝机模式࠷换拓 绗缝机手ࣘ和自ࣘ模式࠷换銔拓

拓

注 拓̟●拓拓当多个输入通道࣏能选ᤙ一ṧ时 䈕࣏̍能无效銔例如 当̟ P-令代拨 和 P-令代4 都设置Ѫ 令择 时 当ࡉ̍ C送该-该详 和 C送该-该择

状态Ѫ 令 时ˈ↔࣏能无效銔拓

●拓拓没有被参数 P-令代代拓~拓P-令代拨 选中的࣏能ˈণᵚ被规划銔拓

拓

拓

拓

拓

拓
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7.7.详拓拓号I ࣏能䈖解拓

˄令˅控制模式࠷换拓

↔࣏能在 P-4称9ˈণ模式࠷换方式л有效˗P-令代代拓~拓P-令代拨 中任选一个设置Ѫ 令择˄C退适号寸˅时ˈࡉሩᓄ

管脚复用Ѫ模式࠷换开关銔拓

࣏能ԓ码拓 符ਧ拓 号I ࣏能拓 说明拓

令择拓 C退适号寸拓 控制模式࠷换拓

C退适号寸拓 控制模式拓

代拓 䙏ᓖ模式拓

令拓 ս置模式拓
拓

表 7-令9拓控制模式࠷换࣏能䈖解拓

˄该˅电子齿䖞࠶子选ᤙ拓

↔࣏能在ս置控制方式л有效˗P-令代代拓~拓P-令代拨 中任选є个ˈ设置Ѫ 令9銓令8ˈ↔时ሩᓄ管脚复用Ѫ电

子齿䖞࠶子选ᤙ开关ˈ电子齿䖞࠶母由参数 P-令详 设定銔拓

࣏能ԓ码拓 符ਧ拓 号I ࣏能拓 说明拓

令8拓 基寸致R令拓
电子齿䖞拓

子选ᤙ࠶ 令拓

基寸致R该拓 基寸致R令拓 电子齿䖞࠶子拓

代拓 代拓 P-令该拓

代拓 令拓 P-97拓

令拓 代拓 P-98拓

令拓 令拓 P-99拓
拓

令9拓 基寸致R该拓
电子齿䖞拓

子选ᤙ࠶ 该拓

表 7-该代拓电子齿䖞࠶子选ᤙ࣏能䈖解拓

拓

˄详˅外部模拟方向选ᤙ拓

↔࣏能在䙏ᓖ控制方式л有效˗P-令代代~拓P-令代拨中任选є个ˈ设置Ѫ该拨銓该择ˈ↔时ሩᓄ管脚复用Ѫ外部

模拟方向选ᤙ开关銔↔࣏能享配合 P-44 使用銔拓

P-44称代˖电机方向нਈ˗拓

P-44称令˖电机方向ਆ৽˗拓

P-44称该˖电机方向由 致I送三令 给定˗拓

࣏能ԓ码拓 符ਧ拓 号I ࣏能拓 说明拓

该拨拓 致I送三令拓 模拟方向选ᤙ 令拓

致I送三令拓 电机旋转方向拓

代拓 ↓转˄逆时针˅拓

令拓 ৽转˄亪时针˅拓
拓

拓

拓

拓
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P-44称详˖电机方向由 致I送三令 和 致I送三该 的状态组合ߣ定銔拓

拓

࣏能ԓ码拓 符ਧ拓 号I ࣏能拓 说明拓

该拨拓 致I送三令拓 模拟方向选ᤙ 令拓
致I送三令拓 致I送三该拓 电机旋转方向拓

代拓 代拓 停→拓

代拓 令拓 ↓转˄逆时针 拓˅

令拓 代拓 ৽转˄亪时针 拓˅

令拓 令拓 停→拓
拓

该择拓 致I送三该拓 模拟方向选ᤙ 该拓

拓

˄4˅绗缝机模式࠷换拓

P-令代代拓~拓P-令代拨 中任选一个设置Ѫ 该8 时ˈࡉሩᓄ管脚复用Ѫ绗缝机模式࠷换开关銔拓

࣏能ԓ码拓 符ਧ拓 号I ࣏能拓 说明拓

该8拓 退适号寸拓 绗缝机模式࠷换拓

退适号寸拓 绗缝机模式拓

代拓 手ࣘ模式拓

令拓 自ࣘ模式拓
拓

表 7-该令拓绗缝机模式࠷换࣏能拓

注˖●拓拓代 表示 适对对ˈ令 表示 适送拓銔拓

拓

7.8 สᵜ性能参数调整拓

P-拨˄䙏ᓖ⧟∄例增益˅̟ 拓

P-拨 䙏ᓖ⧟∄例增益值越大ˈ伺服ࡊᓖ越大ˈ但过大时在启ࣘ或停→时易ӗ生振ࣘ˄电机发ࠪ异响˅̍

值越小响ᓄ越慢銔用户调整时ˈਟԕ在默认值的前提лˈ⇿⅑增࣐或߿少 该代ˈ然ਾ㿲察效果銔但注意 P-拨

的ਆ值范围一般Ѫ 令拨～该拨代銔拓

P-择˄䙏ᓖ⧟〟࠶系数˅̟ 拓

P-择 䙏ᓖ⧟〟࠶系数值越大ˈ系㔏的响ᓄ越快ˈ但设置值过大时系㔏会ਈ得н稳定ˈ甚㠣引起振荡˗

值越小ˈ响ᓄ越慢銔设置值ཚ小时ˈ〟࠶作用将߿弱ˈн能߿小稳态误差銔用户调整时 拓̍ਟԕ在默认值的

前提лˈ⇿⅑增࣐或߿少 令ˈ然ਾ㿲察效果銔但注意 P-择 的ਆ值一般Ѫ 4～拨代代銔拓

䙏ᓖ⧟的∄例增益銓〟࠶系数ᓄ䈕ṩ据ާ体的伺服电机型ਧ和负载情况਼∄例调整銔一般情况лˈ负

载惯䟿越大ˈ设置值都ᓄ߿小銔在系㔏нӗ生振荡的条件лˈє参数值ᓄ尽䟿设定的较大銔拓

拓

മ 择-拨-令 是驱ࣘ某款电机ᑖ一定惯䟿负载的阶跃指Ԕ输入响ᓄ曲线拓

曲线 令拓表示 P-拨 设置较小 P̍-择称代 时的䙏ᓖ阶跃输入曲线ˈ电机特性很䖟ˈࣘ态响ᓄ较慢ˈᆈ在较大的

稳态误差˗拓

曲线 该拓表示 P-拨銓P-择 ਆ值∄较合䘲时的䙏ᓖ阶跃输入曲线ˈ电机ࡊᓖ䘲中ˈࣘ态响ᓄ快˗拓

曲线 详拓表示 P-拨 较小ˈP-择 较大时的䙏ᓖ阶跃输入曲线ˈ瞬时超调最大ˈ电机易ӗ生振荡銔拓
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മ 7-4拓拓阶跃指Ԕ输入的响ᓄ曲线拓

P-8˄䙏ᓖ৽馈滤波系数˅̟ 拓

䙏ᓖ৽馈滤波系数值越大ˈ䙏ᓖ৽馈响ᓄ越快銔设置值过大ˈ电机会发ࠪ较大的电磁噪声˗设置值越

小ˈ䙏ᓖ৽馈响ᓄਈ慢ˈ设置值过小ˈ䙏ᓖ波ࣘ增大ˈ甚㠣ӗ生振荡銔用户调整时ˈਟԕ在默认值的前提

лˈ⇿⅑增࣐或߿少原数值 拨代还ˈ然ਾ㿲察效果銔但注意 P-8 最小值н要վ于 令择銔拓

P-9˄ս置⧟∄例增益˅̟ 拓

驱ࣘ单元ս置⧟采用简单 P 调节ˈս置方式和执㹼䙏ᓖ方式定向࣏能时ˈս置䰝⧟ӗ生作用銔拓

ս置⧟∄例增益值越大ˈሩս置指Ԕ的响ᓄ越快ˈࡊᓖ越大銔值过大ˈ电机启ࣘ銓停→时会ӗ生ս置

过ߢ而引起振ࣘ˗设置值越小ˈ响ᓄ越慢ˈ跟随误差增大銔用户调整时ˈਟԕ在默认值的前提лˈ⇿⅑增

࣐或߿少 拨ˈ然ਾ㿲察效果銔但注意 P-9 的ਆ值范围一般Ѫ 该拨～择代拓銔拓

P-令代˄ս置⧟前馈增益˅̍ P-令令进ս置⧟前馈滤波系数远˖拓

P-令代 用ս置指Ԕ的䙏ᓖ信息调节䙏ᓖ⧟ˈ设置值增大ˈ跟随误差߿小ˈ设置值过大ˈ电机容易ӗ生瞬

时超调和振荡銔拓

P-令令 实质是ሩս置指Ԕ前馈控制䘋㹼ᒣ滑处理ˈ设置值越大ˈሩ阶跃䙏ᓖ指Ԕ的响ᓄ越快ˈ拓

ਟԕ更好的抑制指Ԕ䙏ᓖ突ਈ时ӗ生的ս置过ߢ和振荡銔设置值越小ˈ䙏ᓖ突ਈ时ˈ前馈控制的效果

越н明显ˈ由前馈控制ӗ生的振荡越小銔拓

一般来讲ˈP-令代˄ս置前馈增益 銓˅P-令令˄ս置前馈վ通滤波器截→频率˅ਟԕн使用銔拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓
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拓

拓

7.9 自测增益参数调整拓

一˅确认电机型ਧ是否↓确銔拓

ṩ据电机型ਧˈ修改 P-令 ਧ参数ሩᓄ的数值ԓ码ˈ然ਾ执㹼调ࠪ默认值操作ˈӾ而完ᡀ电机型ਧ的३

配ˈ通常情况лˈ配套ᤃ达伺服电机ࠪ厂的伺服驱ࣘ器已㓿ṩ据相ᓄ电机修改好 P-令 ਧ参数ˈਟ忽略↔↕

骤銔拓

Ҽ˅通过ᵜ书к述电机负载惯䟿测䟿方式ˈ自ࣘ测定负载惯䟿銔拓

自ࣘ测定负载惯䟿ਾ P̍-详详 ਧ参数会随之自ࣘ改ਈˈ਼ 时关联自ࣘ设置的参数䘈有 P-拨 P̍-择 参数˄ 注˖

若要保ᆈ修改的参数ˈ必享执㹼参数保ᆈ操作ˈ否ࡉ自ࣘ修改的参数当⅑断电前有效ˈ断电ਾ䟽启将恢复

ᡀ前к⅑已保ᆈ的数值˅̍ 若䈕套参数设置使机械系㔏发生振ࣘˈ参考л列机械ࡊ性等㓗表ˈ试着降վ设置

等㓗銔拓

ᤃ达伺服ሩᓄ机械ࡊ性设定提供ԕл几个等㓗选ᤙ˖拓

拓拓拓拓

拓

拓

拓

拓

◆拓拓拓错误的参数设置ਟ能导㠤设备故障和意外ˈ启ࣘ前ᓄ确认参数的↓确性銔拓

◆拓拓拓建䇞ݸ䘋㹼空载调试ਾˈ޽作负载调试銔拓

机 械 ࡊ

性等㓗拓

ս置⧟增益拓

后令/带成拓

˄P-9˅拓

䙏ᓖ⧟增益拓

后令/击名成拓

˄P-拨˅拓

䙏ᓖ⧟〟࠶时

间常数后造带成拓

˄P-择˅拓

䙏ᓖ৽馈滤波时

间常数拓

˄P-8˅拓

电流指Ԕ滤波时间

常数˄P-7˅拓

该拓 该代拓 该代拓 4拨拓 择4拓 该拨择拓

详拓 详代拓 详代拓 详代拓 择4拓 该拨择拓

4拓 4代拓 4代拓 该代拓 择4拓 该拨择拓

拨拓 择代拓 拨代拓 令择拓 9择拓 详84拓

择拓 8代拓 择代拓 令详拓 令该8拓 拨令该拓

7拓 令该代拓 7代拓 令令拓 令该8拓 拨令该拓

 小心 
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拓注˖特殊情况лˈ无法准确䘋㹼增益设定˖拓拓

令˅负载惯䟿ཚ大时ˈ∄如测䟿的数据大于 令该代代 时銔拓

该˅负载惯䟿有较大波ࣘ时銔拓

详˅负载ࡊ性特别վ銔拓

拓

拓拓拓拓й˅䇑算获得数值拓

当к述方法无法↓确测定机械系㔏惯䟿时ˈᤃ达伺服提供如л算式ˈӽਟ通过䇑算获得↓确的参数

P-详详 ਧ数值˖拓

拓拓拓拓拓拓P-详详 的数值˙˄电机的惯䟿连电机轴кᣈ算的负载惯䟿˅违令代代违额定电流/额定扭矩拓

增大机械ࡊ性设定时ˈᤃ达伺服⧟增益ਈ高ˈ定ս时间也ਈ短ˈ但是ˈ设定过高时ˈ电机噪声大ˈ机

械ਟ能发生震ࣘˈ↔时请л调设定值銔机械ࡊ性一般设在第 4等㓗ˈ少数要求高的地方设Ѫ銔拓

第 拨 㓗ˈࡊ性等㓗设置好ԕਾˈ伺服系㔏䘈需要↓确设置电机的负载惯䟿ˈ设置参数Ѫ P-详详ˈਟԕ说机械

系㔏参数调整的ѫ要是调整惯䟿参数 P-详详 的过程ˈ它使调整过程更简便ˈ更有效銔拓

7.令代 สᵜ参数调整框മ拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

7-拨 สᵜ参数调整框മ拓
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第ޛ章拓拓驱ࣘ器通䇟࣏能设置拓
8.令拓ᵜ章内容拓

介绍ᤃ达系列驱ࣘ器的通䇟协䇞銔拓

ᤃ达系列伺服驱ࣘ器 支̍ᤱ R分48拨 通信 R̍分48拨 通信采用ഭ䱵标准的 退odBu带 通䇟协䇞䘋㹼的ѫӾ通䇟銔

用户ਟ通过 PC/PLC銓控制кս机等实⧠集中控制˄设定伺服驱ࣘ器控制命Ԕ銓䘀㹼䙏ᓖ銓相关࣏能码参数

的修改ˈ伺服驱ࣘ器ᐕ作状态৺故障信息的ⴁ控等˅̍ ԕ䘲ᓄ特定的ᓄ用要求銔拓

通䇟默认 R切② 模式˄目前仅支ᤱ R切② 模式 銔˅拓

拓

8.该 编码方式拓

R切② 模式˖⇿个 8-bi帧带 数据由є个 4-bi帧带 的十ޝսᆇ符所组ᡀ銔例如˖令-bi帧带 数据 择4击銔拓

拓

8.详 ᆇ符结构拓

令令bi帧带 ᆇ符框˄用于 8代bi帧带 ᆇ符˅拓

拓拓8送该拓

分帧且挥帧拓

bi帧拓
代拓 令拓 该拓 详拓 4拓 拨拓 择拓 7拓

分帧op拓

bi帧拓

分帧op拓

bi帧拓

拓 拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓8-d且帧且拓bi帧带拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓令令-bi帧带拓ch且挥且c帧e挥拓则挥且造e拓

拓

拓拓8寸令拓

分帧且挥帧拓

bi帧拓
代拓 令拓 该拓 详拓 4拓 拨拓 择拓 7拓

寸天e次拓

p且挥i帧本拓

分帧op拓

bi帧拓

拓 拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓8-d且帧且拓bi帧带拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓令令-bi帧带拓ch且挥且c帧e挥拓则挥且造e拓

拓

拓拓8适令拓

分帧且挥帧拓

bi帧拓
代拓 令拓 该拓 详拓 4拓 拨拓 择拓 7拓

适dd拓

p且挥i帧本拓

分帧op拓

bi帧拓

拓 拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓8-d且帧且拓bi帧带拓

拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓令令-bi帧带拓ch且挥且c帧e挥拓则挥且造e拓
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8.4 数据ᑗ格式拓

R切② 模式拓

分切下拓 超过 令代造带 的静→时段拓

致号R拓 通䇟地址拓˖令-b本帧e拓

C退号拓 命Ԕ码˖令-b本帧e拓

号致切致˄次-令˅拓

数据内容˖次-未o挥d称该次-b本帧e迟次≤令该拓样样样样样样拓

号致切致˄代˅拓

CRC拓 命Ԕ码˖令-b本帧e拓

寸次d拓令拓 超过 令代造带 的静→时段拓

拓

通䇟地址˄致dd挥e带带˅̟ 拓

使用 R分-该详该/拓48拨拓通䇟时ˈ一组伺服驱ࣘ器仅能设定㔍ሩ唯一通䇟地址銔若䟽复设定通䇟地址将导㠤

无法↓常通䇟銔代末对对 Ѫ广播地址驱ࣘ器接收并自ࣘ回复銔拓

代代击˖所有驱ࣘ器广播˄b挥o且dc且带帧 銔˅拓

代令击˖ሩ 代令 地址伺服驱ࣘ器通䇟銔拓

代该击˖ሩ 代该 地址伺服驱ࣘ器通䇟銔拓

通䇟地址最大ਟ到 该拨4˄代末对寸击 銔˅拓

拓

命Ԕ码˄C退号˅̟ 拓

代详击˖读ਆӾ机数据銔拓

代择击˖给Ӿ机写入一组数据銔拓

代8击˖回路ז测銔拓

令代击˖给Ӿ机写入多组数据銔拓

拓

◆拓拓命Ԕ码 代详击˖Ӿ指定驱ࣘ器指定寄ᆈ器ս置读ਆ 送 个 上o挥d 数据銔拓

例如˖Ӿ驱ࣘ器 代令击 к寄ᆈ器地址 代该代代击 开始读ਆ 该个 上o挥d 的数据内容˖拓

命Ԕ信息拓拓 拓 回ᓄ信息拓

致号R拓 代令击拓 拓 致号R拓 代令击拓

致退号拓 代详击拓 拓 C退号拓 代详击拓

起始数据地址拓

拓

代该击˄高ᆇ节˅拓 拓 数据数˄ԕ b本帧e

䇑算˅拓

代4击拓

代代击˄վᆇ节˅拓 拓 起 始 数 据 地 址

代该代代击 的内容拓

代代击˄高ᆇ节˅拓

数据数˄ ԕ 上o挥d 䇑 代代击拓 拓 B令击˄վᆇ节˅拓
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算˅拓 代该击拓 拓 第Ҽ个数据地址

代该代令击 的内容拓

令对击˄高ᆇ节˅拓

拓CRC拓Check拓Lo未拓 C拨击˄վᆇ节˅拓 拓 4代击˄վᆇ节˅拓

拓CRC拓Check拓击i刚h拓 B详击˄高ᆇ节˅拓 拓 CRC拓Check拓Lo未拓 致详击˄վᆇ节˅拓

拓 拓 拓 CRC拓Check拓击i刚h拓 号4击˄高ᆇ节˅拓

拓

◆拓命Ԕ码 代择击˖写入数据到指定驱ࣘ器相ᓄ寄ᆈ器銔拓

例如˖向 代令击 驱ࣘ器寄ᆈ器地址 代该代代击 写入数据 择4击˖拓

拓

命Ԕ信息拓拓 拓 回ᓄ信息拓

致号R拓 代令击拓 拓 致号R拓 代令击拓

致退号拓 代择击拓 拓 C退号拓 代择击拓

起始数据地址拓

拓

代该击˄高ᆇ节˅拓 拓
起始数据地址拓

代该击˄高ᆇ节˅拓

代代击˄վᆇ节˅拓 拓 代代击˄վᆇ节˅拓

数据内容拓
代代击˄高ᆇ节˅拓 拓

数据内容拓
代代击˄高ᆇ节˅拓

择4击˄վᆇ节˅拓 拓 择4击˄վᆇ节˅拓

拓CRC拓Check拓Lo未拓 89击˄վᆇ节˅拓 拓 CRC拓Check拓Lo未拓 89击˄վᆇ节˅拓

拓CRC拓Check拓击i刚h拓 99击˄高ᆇ节˅拓 拓 CRC拓Check拓击i刚h拓 99击˄高ᆇ节˅拓

拓

◆拓命Ԕ码 代8击˖通䇟回路测试拓

↔命Ԕ用来测试ѫ控设备о伺服驱ࣘ器之间通䇟是否↓常銔伺服驱ࣘ器将收到的测试ᣕ文ਾ将原ᣕ

文发回给ѫ控设备銔拓

拓

◆拓命Ԕ码 令代击˖给指定驱ࣘ器指定写入є组数据銔拓

例如˖向 代令击 驱ࣘ器寄ᆈ器地址 代代代该击 䘎续写入数据 令详88 和 代代代令˖拓

命Ԕ信息拓拓 拓 回ᓄ信息拓

致号R拓 代令击拓 拓 致号R拓 代令击拓

致退号拓 令代击拓 拓 C退号拓 代详击拓

起始数据地址拓

拓

代该击˄高ᆇ节˅拓 拓 起始数据地址拓 代该击˄高ᆇ节˅拓

代代击˄վᆇ节˅拓 拓 代代击˄վᆇ节˅拓

起始数据 未o挥d拓 代代击˄高ᆇ节˅拓 拓 起始数据 未o挥d拓 代代击˄高ᆇ节˅拓

代该击˄վᆇ节˅拓 拓 代该击˄վᆇ节˅拓

数据内容 令拓 代代击˄高ᆇ节˅拓 拓 CRC拓Check拓Lo未拓 拓
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择4击˄վᆇ节˅拓 拓 CRC拓Check拓击i刚h拓 拓

数据内容 该拓 代代击˄高ᆇ节˅拓 拓 拓 拓

78击˄վᆇ节˅拓 拓 拓 拓

拓CRC拓Check拓Lo未拓 拓 拓 拓 拓

拓CRC拓Check拓击i刚h拓 拓 拓 拓 拓

拓 拓 拓 拓 拓

拓

驱ࣘ器䘀㹼命Ԕ寄ᆈ器定ѹ拓˄࣏能码˖代4令致击˅拓

Bi帧代拓 置 令 起ࣘˈ清 代停→拓

Bi帧令拓 置 令 复ս通䇟模式л参数˄通䇟控制模式有效˅拓

Bi帧该拓 置 令 ↓方向ˈ清 代 ৽方向拓

Bi帧详拓 置 令 通䇟控制模式ˈ清 代↓常控制模式拓

Bi帧4拓 置 令拓回零拓

Bi帧拨拓 置 令 伺服使能ˈ清 代伺服禁→拓

Bi帧择拓 置 令 增䟿式ս置䘀㹼ˈ清 代 㔍ሩս置䘀㹼拓

Bi帧7拓 置 令 一⅑䘀㹼ˈ清 代䘎续䘀㹼拓

Bi帧8~令拨拓 Re带天ed拓

送o帧e闭拓拓

启ࣘ信ਧ˖命Ԕ输入使能生效电机䘀㹼銔拓

一⅑䘀㹼˖按照给定䙏ᓖ䘀㹼ˈս置到达信ਧ有效ਾ停车銔拓

䘎续䘀㹼˖按照给定䙏ᓖ䘀㹼ˈ㠣限ս或停车信ਧ有效ਾ停车銔拓

增䟿式䘀㹼˖⇿⅑走固定ս置ˈս置走完ਾս置到达信ਧ置սਾ停车銔拓

驱ࣘ器䘀㹼命Ԕ寄ᆈ器˄代4令致击˅必享在ަ他䘀㹼寄ᆈ器修改ਾ᡽能修改銔拓

拓

驱ࣘ器伺服状态寄ᆈ器定ѹ拓˄࣏能码˖代4该8击˅拓

Bi帧代拓 令 䙏ᓖ到达信ਧ有效拓

Bi帧令拓 令 零䙏信ਧ有效拓

Bi帧该拓 令 ս置到达信ਧ有效拓

Bi帧详拓 Re带天ed拓

Bi帧4拓 令 回零完ᡀ拓

Bi帧拨拓 令 回零异常拓

Bi帧择拓 令拓伺服ᣕ警输ࠪ拓
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拓

拓

拓

通过读ਆ↔处地址ਟԕ得到驱ࣘ器当前䘀㹼状态拓

给定ս置寄ᆈ器˄地址˖代4代代击˅用于给定驱ࣘ器ս置指Ԕ脉ߢ数拓

单⅑䘀㹼䙏ᓖ给定寄ᆈ器˄地址˖代4代且击˅用于给定驱ࣘ器单⅑䘀㹼䙏ᓖ指Ԕ拓

给定转矩寄ᆈ器˄地址˖代4令4击˅用于给定驱ࣘ器ս置指Ԕ脉ߢ数拓

䘎续䘀㹼䙏ᓖ给定寄ᆈ器˄地址˖代4令择击˅用于给定驱ࣘ器䘎续䘀㹼䙏ᓖ指Ԕ拓

䘀㹼命Ԕ寄ᆈ器˄地址˖代4令致击˅用于设置驱ࣘ器䘀㹼命Ԕ拓

伺服状态寄ᆈ器˄地址˖代4该8击˅用于查询驱ࣘ器䘀㹼状态拓

䙏ᓖ৽馈寄ᆈ器˄地址˖代7代代击˅用于查询驱ࣘ器䙏ᓖ৽馈值拓

ս置৽馈寄ᆈ器˄地址˖代7代该击˅用于查询驱ࣘ器ս置৽馈值拓

转矩৽馈寄ᆈ器˄地址˖代7代寸击˅用于查询驱ࣘ器转矩৽馈值ˈ单ս还拓

拓

通䇟控制模式拓

给定䙏ᓖ寄ᆈ器拓˄࣏能码˖代4该8击˅拓

给定ս置寄ᆈ器拓˄࣏能码˖代4该8击˅拓

给定转矩寄ᆈ器拓˄࣏能码˖代4该8击˅拓

P-参数保ᆈ拓拓拓拓˄࣏能码˖代择对对击˅拓

拓

驱ࣘ器内部࣏能寄ᆈ器定ѹ拓

代详代代击˖伺服电机参数࣏能群拓拓

代4代代击˖单轴䘀ࣘ参数࣏能群拓拓

代拨代代击˖通䇟设置参数࣏能群拓

代择代代击˖สᵜ䘀㹼 P致 参数࣏能群拓

代7代代击˖状态ⴁ视 号P 参数࣏能群拓

代8代代击˖数ᆇ I适 状态规划参数࣏能群拓

代9代代击˖系㔏内部参数群˄用户нਟ㿱˅拓

拓

8.拨 驱ࣘ器参数地址拓

拓

䈖㓶参数寄ᆈ器地址一览表˖拓

参数ԓਧ拓 参数਽〠৺说明拓 参数࣏能码˄下下-本本˅拓

สᵜP致参数群寄ᆈ器ส地址代择代代击拓

Bi帧7拓 令 伺服准备好有效拓

Bi帧7~令拨拓 Re带天ed拓
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P-代拓 代ਧ参数拓 择代代击拓

P-令拓 令ਧ参数拓 择代令击拓

P-该拓 该ਧ参数拓 择代该击拓

P-详拓 详ਧ参数拓 择代详击拓

P-4拓 4ਧ参数拓 择代4击拓

P-拨拓 拨ਧ参数拓 择代拨击拓

P-择拓 择ਧ参数拓 择代择击拓

P-7拓 7ਧ参数拓 择代7击拓

P-8拓 8ਧ参数拓 择代8击拓

P-9拓 9ਧ参数拓 择代9击拓

P-令代拓 令代ਧ参数拓 择代致击拓

P-令令拓 令令ਧ参数拓 择代B击拓

P-令该拓 令该ਧ参数拓 择代C击拓

P-令详拓 令详ਧ参数拓 择代号击拓

P-令4拓 令4ਧ参数拓 择代寸击拓

P-令拨拓 令拨ਧ参数拓 择代对击拓

P-令择拓 令择ਧ参数拓 择令代击拓

P-令7拓 令7ਧ参数拓 择令令击拓

P-令8拓 令8ਧ参数拓 择令该击拓

P-令9拓 令9ਧ参数拓 择令详击拓

P-该代拓 该代ਧ参数拓 择令4击拓

P-该令拓 该令ਧ参数拓 择令拨击拓

P-该该拓 该该ਧ参数拓 择令择击拓
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P-该详拓 该详ਧ参数拓 择令7击拓

P-该4拓 该4ਧ参数拓 择令8击拓

P-该拨拓 该拨ਧ参数拓 择令9击拓

P-该择拓 该择ਧ参数拓 择令致击拓

P-该7拓 该7ਧ参数拓 择令B击拓

P-该8拓 该8ਧ参数拓 择令C击拓

P-该9拓 该9ਧ参数拓 择令号击拓

P-详代拓 详代ਧ参数拓 择令寸击拓

P-详令拓 详令ਧ参数拓 择令对击拓

P-详该拓 详该ਧ参数拓 择该代击拓

P-详详拓 详详ਧ参数拓 择该令击拓

P-详4拓 详4ਧ参数拓 择该该击拓

P-详拨拓 详拨ਧ参数拓 择该详击拓

P-详择拓 详择ਧ参数拓 择该4击拓

P-详7拓 详7ਧ参数拓 择该拨击拓

P-详8拓 详8ਧ参数拓 择该择击拓

P-详9拓 详9ਧ参数拓 择该7击拓

P-4代拓 4代ਧ参数拓 择该8击拓

P-4令拓 4令ਧ参数拓 择该9击拓

P-4该拓 4该ਧ参数拓 择该致击拓

P-4详拓 4详ਧ参数拓 择该B击拓

P-44拓 44ਧ参数拓 择该C击拓



拓达 SGDS 系列伺服驱动器使用手册                                

81

 

拓

P-4拨拓 4拨ਧ参数拓 择该号击拓

P-4择拓 4择ਧ参数拓 择该寸击拓

P-47拓 47ਧ参数拓 择该对击拓

P-48拓 48ਧ参数拓 择详代击拓

P-49拓 49ਧ参数拓 择详令击拓

P-拨代拓 拨代ਧ参数拓 择详该击拓

P-拨令拓 拨令ਧ参数拓 择详详击拓

P-拨该拓 拨该ਧ参数拓 择详4击拓

P-拨详拓 拨详ਧ参数拓 择详拨击拓

P-拨4拓 拨4ਧ参数拓 择详择击拓

P-拨拨拓 拨拨ਧ参数拓 择详7击拓

P-拨择拓 拨择ਧ参数拓 择详8击拓

P-拨7拓 拨7ਧ参数拓 择详9击拓

P-拨8拓 拨8ਧ参数ˈ拓 择详致击拓

P-拨9拓 拨9ਧ参数ˈ拓 择详B击拓

P-择代拓 择代ਧ参数拓 择详C击拓

P-择令拓 择令ਧ参数拓 择详号击拓

P-择该拓 择该ਧ参数拓 择详寸击拓

P-择详拓 择详ਧ参数拓 择详对击拓

P-择4拓 择4ਧ参数拓 择4代击拓

P-择拨拓 择拨ਧ参数拓 择4令击拓
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实䱵䘀㹼中ˈ编程修改മ中ሩᓄ寄ᆈ器ণਟ实⧠相ᓄ࣏能銔拓

常用协䇞命Ԕ说明˖拓

	 伺服状态查询命Ԕ拓

令銓查询伺服状态拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓代令拓代详拓代4拓该8拓代代拓代令拓代拨拓详该拓

к电䘀㹼ਾˈкս机发䘱↔命Ԕਾ驱ࣘ器к传伺服驱ࣘ器状态信息銔拓

该銓查询䙏ᓖ৽馈信息拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓代令拓代详拓代7拓代代拓代代拓代该拓c拨拓7则拓

к电䘀㹼ਾˈкս机发䘱↔命Ԕਾ驱ࣘ器к传驱ࣘ器䙏ᓖ৽馈值銔拓

详銓查询ս置৽馈信息拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓代令拓代详拓代7拓代该拓代代拓代该拓择4拓b则拓

к电䘀㹼ਾˈкս机发䘱↔命Ԕਾ驱ࣘ器к传驱ࣘ器ս置৽馈值銔拓

4銓查询转矩৽馈信息拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓拓 拓拓拓代令拓代详拓代7拓代e拓代代拓代该拓且4拓bc拓拓拓

к电䘀㹼ਾˈкս机发䘱↔命Ԕਾ驱ࣘ器к传驱ࣘ器转矩৽馈值銔拓

P-择择拓 择择ਧ参数拓 择4该击拓

P-择7拓 择7ਧ参数拓 择4详击拓

P-择8拓 择8ਧ参数拓 择44击拓

P-择9拓 择9ਧ参数拓 择4拨击拓

P-7代拓 7代ਧ参数拓 择4择击拓

P-7令拓 7令ਧ参数拓 择47击拓

P-7该拓 7该ਧ参数拓 择48击拓

P-7详拓 7详ਧ参数拓 择49击拓

P-74拓 74ਧ参数拓 择4致击拓

P-7拨拓 7拨ਧ参数拓 择4B击拓

P-7择拓 7择ਧ参数拓 择4C击拓

P-77拓 77ਧ参数拓 择4号击拓

P-78拓 78ਧ参数拓 择4寸击拓

P-79拓 79ਧ参数拓 择4对击拓
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拓

	 回零命Ԕ拓

令銓↓方向回零拓 拓 拓 拓 拓 拓拓代令拓代择拓代4拓令且拓代令拓详令拓择9拓79拓拓拓拓

к电䘀㹼ਾˈкս机发䘱↔命Ԕ驱ࣘ器ݸԕ高䙏回零䙏ᓖ↓方向䘀㹼ˈ压к挡块ਾ߿䙏ˈ脱离挡块ਾ

ԕվ䙏回零䙏ᓖ䘀㹼 令 转ਾ停→ˈ伺服参数 P-79 ਟԕ修改回零高䙏值ˈ伺服参数 P-8代 ਟԕ修改回零

վ䙏值銔拓

该銓৽方向回零拓 拓 拓 拓 拓 代令拓代择拓代4拓令且拓代详拓详令拓择8拓令9拓拓拓拓

к电䘀㹼ਾˈкս机发䘱↔命Ԕ驱ࣘ器ݸԕ高䙏回零䙏ᓖ৽方向䘀㹼ˈ压к挡块ਾ߿䙏ˈ脱离挡块ਾ

ԕվ䙏回零䙏ᓖ䘀㹼 令 转ਾ停→ˈ伺服参数 P--79 ਟԕ修改回零高䙏值ˈ伺服参数 P--8代 ਟԕ修改回

零վ䙏值銔拓

拓

	 銟单⅑銠ս置ᐕ作模式设置 P-4称代 时有效拓

令銓单⅑䘀㹼有效命Ԕ拓 拓 拓 代令拓代择拓代4拓令且拓代代拓详令拓择8拓e9拓

к电䘀㹼ਾˈкս机发䘱↔命Ԕ驱ࣘ器使能并ᐕ作在单⅑䘀㹼模式ˈ单⅑䘀㹼命Ԕ已生效ˈ当给定转

䙏和ս置ਾ电机ণԕ给定转䙏䘀㹼给定ս置脉ߢਾ停→銔拓

该銓单⅑䘀㹼䙏ᓖ设置拓详代代 转拓 代令拓代择拓代4拓代且拓代令拓该c拓且8拓b拨拓

кս机发䘱↔命Ԕ设置单⅑䘀㹼䙏ᓖѪ 详代代 转拓

详且銓ս置脉ߢ给定拓 拓 拓 拓 代令拓令代拓代4拓代代拓代代拓代该拓代代拓代代拓9c拓4代拓则c拓c令拓

кս机发䘱↔命Ԕ设置单⅑䘀㹼指Ԕ脉ߢѪ 4代代代代Pu速带eˈ↓方向˄逆时针˅拓

详b銓ս置脉ߢ给定拓 拓 拓 代令拓令代拓代4拓代代拓代代拓代该拓则则拓则则拓择详拓c代拓bc拓b拨拓

кս机发䘱↔命Ԕ设置单⅑䘀㹼指Ԕ脉ߢѪ 4代代代代Pu速带eˈ৽方向˄亪时针˅拓

4銓单⅑䘀㹼停→命Ԕ拓 拓 拓 代令拓代择拓代4拓令且拓代代拓详代拓且9拓该9拓

кս机发䘱↔命Ԕ设置ˈ电机停→拓

拨銓通䇟方式设置拓带o次拓o则则拓 拓 代令拓代择拓代4拓令且拓代代拓令代拓且8拓则令拓

кս机发䘱↔命Ԕ设置ˈ驱ࣘ器使能禁→电机停→銔拓

	 銟䘎续銠ս置ᐕ作模式设置 P-拓4称代 时有效拓

代銓к电䘀㹼ਾˈ驱ࣘ器设置 P-拓4称代拓

令銓通䇟方式设置拓带o次拓o次拓拓 拓 代令拓代择拓代4拓令且拓代代拓详代拓且9拓该9拓

к电䘀㹼ਾˈкս机发䘱↔命Ԕˈ驱ࣘ器使能ᐕ作在通䇟控制模式拓

该銓䘎续䘀㹼䙏ᓖ设置 详代代 转拓 代令拓代择拓代4拓令择拓代令拓该c拓择9拓7详拓拓

кս机发䘱↔命Ԕ设置䘎续䘀㹼䙏ᓖѪ 详代代 转銔拓
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拓

详銓䘎续↓方向䘀㹼命Ԕ拓拓拓拓拓 代令拓代择拓代4拓令且拓代代拓b4拓且9拓4且拓

кս机发䘱↔命Ԕˈ电机ԕ 详代代 转䘎续↓方向䘀㹼拓

4銓䘎续৽方向䘀㹼命Ԕ拓拓拓拓拓拓拓代令拓代择拓代4拓令且拓代代拓b8拓且9拓4则拓

кս机发䘱↔命Ԕˈ电机ԕ 详代代 转䘎续৽方向䘀㹼拓

拨銓电机停→䘀㹼命Ԕ拓拓拓拓拓拓拓拓拓代令拓代择拓代4拓令且拓代代拓b代拓且8拓89拓

кս机发䘱↔命Ԕˈ电机停→銔拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓
拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓

拓
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第九章拓拓驱ࣘ器故障诊断о处理࣎法拓拓

9.令 ᵜ章内容拓

拓拓拓介绍伺服驱ࣘ器ᣕ警ԓ码ˈᣕ警ԓ码所ԓ表ᣕ警਽〠ԕ৺处理方法拓

拓拓

拓

9.该 伺服ᣕ警ԓ码銓ᣕ警原因৺处理方法一览表拓

ᣕ警

ԓ码拓

ᣕ警

਽〠拓
䘀㹼状态拓 原因拓 处理方法拓

令拓
超
速 

接通控制 

电源时出现 

ķ控制电路板故障 

ĸ编码器故障 

ķ换伺服驱动器 

ĸ换伺服电机 

电机运行 

过程中出现 

输入指令脉冲频率过高 正确设定输入指令脉冲 

速时间常数太小，使速度超调߿/࣐

䟿过大 
增大࣐/߿速时间常数 

输入电子齿轮比太大 正确设置 

编码器故障 换伺服电机 

编码器电缆不良 换编码器电缆 

伺服系统不稳定，引起超调 

ķ重新设定有关增益 

ĸ如果增益不能设置到合适值，߿ࡉ小

负载转动惯䟿比率 

电机ࡊ 

启动时出现 

负载惯䟿过大 
ķ߿小负载惯䟿 

ĸ换更大࣏率的驱动器和电机 

编码器零点错误 ķ换伺服电机  ĸ编码器调零 

ķ电机 ②VW 引线接错 

ĸ编码器电缆引线接错 
正确接线 

2 

主
电
路
过
压 

接通控制 

电源时出现 
电路板故障 换伺服驱动器 

接通主电 

源时出现 

ķ源电压过高 

ĸ电源电压波形不正常 
检查供电电源 

电机运行 

过程中出现 

制动电阻接线断开 重新接线 

ķ 制动晶体管损坏 

ĸ 内部制动电阻损坏 
换伺服驱动器 

制动回路容䟿不够 

ķ 降低起停频率 

ĸ 增࣐࣐/߿速时间常数 

Ĺ ߿小转矩限制值 

ĺ ߿小负载惯䟿 

Ļ 换更大࣏率的驱动器和电机 
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3 

主
电
路
欠
压 

接通主电 

源时出现 

ķ 电路板故障 

ĸ 电源保险损坏 

Ĺ 软启动电路故障 

ĺ 整流器损坏 

换伺服驱动器 

 
ķ 电源电压低 

ĸ 临时停电 20ms 以上 
检查电源 

电机运行 

过程中出现 

ķ 电源容䟿不够 

ĸ 瞬时掉电 
检查电源 

ķ 散热器过热 检查负载情况 

4 

位
置
超
差 

接通控制 

电源时出现 
电路板故障 换伺服驱动器 

接通主电源及

控制线，输入指

令脉冲，电机不

转动 

ķ 电机 ②ǃ③ǃ④ 引线接错 

ĸ 编码器电缆引线接错 
正确接线 

编码器故障 换伺服电机 

电机运行 

过程中出现 

设定ս置超差检测范围太小 增࣐ս置超差检测范围 

ս置比例增益太小 增࣐增益 

转矩不足 

ķ检查转矩限制值 

ĸ߿小负载容䟿  

Ĺ换更大࣏率的驱动器和电机 

指令脉冲频率太高 降վ频率Ǆ 

ķ 电缆断线 

ĸ 电机内部温度继电器损坏 

ķ 检查电缆 

ĸ 检查电机 

电机运行 

过程中出现 

电机过负载 

ķ߿小负载  

ĸ降վ起停频率  

Ĺ߿小转矩限制值  

ĺ߿小有关增益  

Ļ换更大࣏率的驱动器和电机 

电机内部故障 换伺服电机 

负载过大 
ķ߿小负载 

ĸ换更大࣏率的驱动器和电机 

负载过大 
ķ߿小负载 

ĸ换更大࣏率的驱动器和电机 

7 
驱
动
禁 

止
异
常 

 CCW、CW 驱动禁止输入端子都断开 检查接线、输入端子用电源 
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9 

编
码
器
故
障 

运行 

编码器接线错误 检查接线 

编码器损坏 更换电机 

编码器电缆不良 更换电缆 

编码器电缆过长，造成编码器供电

电压偏低 

ķ缩短电缆 

ĸ采用多芯并联供电 

型号代码调用错误，调用了省线式

编码器的电机代码，而使用的却是

非省线式电机 

ķ调用正确的电机型号代码 

ĸ非省线式电机的需用非省线电机的型

号代码 

ķ驱动器内部接插件不良 

ĸ开关电源异常 

Ĺ芯片损坏 

ķ更换驱动器 

ĸ检查接插件 

Ĺ检查开关电源 

11 

I
P
M

模
块
故
障 

接通控制 

电源时出现 
电路板故障 换伺服驱动器 

电机运行 

过程中出现 

ķ供电电压偏低 

ĸ过热 

ķ检查驱动器 

ĸ重新上电 

Ĺ更换驱驱动器 

驱动 ②、③、W 之间短路 检查接线 

接地不良 正确接地 

电机绝缘损坏 更换电机 

受到干扰 
ķ增加线路滤波器 

ĸ远离干扰源 

12 
过
流 

电机运行 

过程中出现 

ķ②、③、W 有一相断线 

ĸ编码器接线错误 
检查接线 

13 

过 

负 

载 

接控制 

电源时出现 
电路板故障 换伺服驱动器 

电机运行 

过程中出现 

超过额定转矩运行 检查负载 

保持制动器没有打开 检查保持制动器 

电机不稳定振荡 

ķ高速增益 

ĸ增加加/߿速时间 

Ĺ߿小负载惯䟿 

14 

常
规
制
动
故
障 

接通控制 

电源时出现 
电路板故障 更换伺服驱ࣘ器 

电机运行 

过程中出现 

ķ制ࣘ电阻接线断开 重新接线 

ķ制ࣘ晶体管损坏 

ĸ内部制ࣘ电阻损坏 
换伺服驱ࣘ器 

制ࣘ回路容䟿н够 

ķ降վ起停频率 

ĸ增࣐࣐/߿速时间常数 

Ĺ߿小转矩限制值 

ĺ߿小负载惯䟿 

Ļ换更大࣏率的驱ࣘ器和电机 

主电路电源过高 检查主电源 
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注意˖ 

发生故障后，处理步骤如下˖ 

1ǃ当伺服驱ࣘ器发生故障后，请确认键盘显示是否异常？驱ࣘ器和电机是否异常？如果是，请咨询深

圳市拓达技术有限公司Ǆ 

2ǃ如果н存在异常，请查看键盘显示的故障代码，查看对应的故障记录参数，通过所有参数确定当前

故障发生时的真实状态˗ 

2ǃ查看下表，根据ާ体对策，检查是否存在所对应的异常状态Ǆ 

3ǃ排除故障或者请求相关人员帮ࣙ˗ 

4ǃ确认故障排除后，断电后复ս故障，开始运行Ǆ 

参数设置错误 正确设置有关参数 

长期超过额定转矩运行 

ķ检查负载,降վ起停频率 

ĸ߿小转矩限制值 

Ĺ换更大࣏率的驱ࣘ器和电机 

15 

非
正
常
制 

动
故
障 

运行 

制动回路异常，未给制动信号，导

致驱动器异常报警 
更换驱动器 

制动管异常开通 更换驱动器 

受到干扰 
ķ增加线路滤波器 

ĸ远离干扰源 

24 

电
流
采
集 

电
路
故
障 

上电 芯片或电路板损坏 更换伺服驱动器 

30、31 

编
码
器Z

 

脉

冲
丢
失 

运行 

ķZ 脉冲不存在，编码器损坏 

ĸ电缆不良 

Ĺ电缆屏蔽不良 

ĺ屏蔽地线未联好 

Ļ编码器接口电路故障 

ķ更换编码器 

ĸ检查编码器接口电路 
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参数代码 设定值 功        能 备        注

 用户使用参数记录表
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