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修订历史  

文档修订 日期 摘要 

1.3 2018年01月 新封面照片。更新了HMI故障代码。 

1.2 2017年12月 新的封面设计。 

1.1 2017年12月 增加LV控制板引脚出线。更新订购信息。添加警告/故障。 

1.0 2017年10月 CDHD2。一般发行版本。 
 

版权声明  

© 2018 年 Servotronix Motion Control Ltd. 

版权所有。在没有事先得到 Servotronix Motion Control Ltd 书面许可的情况下，本说明书的任

何部分都不能以任何形式复制或通过任何方式传播。 

免责声明  

本手册中的信息在它发布期间是准确和可靠的。Servotronix Motion Control Ltd.有权随时更改

在本手册中所描述的产品规格,恕不另行通知。 

商标  

本手册所使用的所有商标归相应所有者。 

联系信息  

Servotronix Motion Control Ltd. 
地址：以色列，佩塔提科瓦， 
Yagia Kapayim 大街 21C 号 
邮政信箱：49130 
电话：+972（3）927 3800 
传真：+972（3）922 8075 
网址：www.servotronix.com 

 

高创传动科技开发(深圳)有限公司地址： 

深圳市南山区科苑路 15 号科兴科学园 B2 栋 605 

电话： +86 755 8662 6603 

传真： +86 755 86626665 

高创传动科技开发(深圳)有限公司上海办公室地址： 

上海市普陀区光复西路 2899 弄 8 号 1608 室 

电话：021-62268052 

传真：021-62268205 

技术支持  

如果您在安装和配置 CDHD2 驱动器时需要帮助，请联系 Servotronix 技术支持部门：网址：
tech.support@servotronix.com 

http://www.servotronix.com
mailto:tech.support@servotronix.com
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订购须知  

下图显示了订购选项，其中包括：CDHD2 产品系列中驱动器的各种型号。其他产品信息请与

高创公司联系获取。 

  CDHD2 –  006  2A  AP1  RO –  000 

 CDHD2 伺服驱动器- HD 系列             

           

 规格            

 

 
 

1D5 

003 

4D5 

006 

008 

010 

012 

013 

015 

020 

024 
 

120／240 VAC 20–90VDC 

连续值 
【A rms】 

峰值 
【A rms】 

连续值 
【A rms】 

峰值 
【A rms】 

1.5 4.5   

3 9 3 9 

4.5 18   

6 18 6 18 

8 28   

10 28   

  12 24 

13 28   

  15 30 

20 60   

24 72   
 

       

  

 输入电源           

1D 
低电压输入电源 
• 20-90 VDC（用于电机电源） 
• 20-48 VDC（可选）（用于逻辑电源） 

       
  

2A 

中压输入电源 
•单相 120 L-N VAC  +10% -15% 50／60 Hz 
•单相 240 L-N VAC  +10% -15% 50／60 Hz 
•三相 120-240 L-L VAC  +10% -15% 50／60 Hz 

       

  

 通信接口  模拟输入        

APx 模拟电压，脉冲序列，RS232 1*或 2       

AFx CANopen，模拟电压，脉冲序列，USB，RS232 1*或 2       

ECx EtherCAT，模拟电压，脉冲序列，USB，RS232 1 或 2*       

EB2 EtherCAT，USB 2       

 
x＝1：一个模拟输入，16 位 
x＝2：两个模拟输入，14 位（每个模拟输入） 

*＝标准配置 
  

  

 电机类型           

【空白】 旋转和直线伺服电机          

RO 旋转伺服电机：仅在亚洲市场上销售          

 特殊选项          

【空白】 标准          
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1 产品介绍  

1.1 CDHD2 型号  

CDHD2 伺服驱动器系列中的各种型号可以通过其使用的通信方式和协议进行区分。在下表中

显示了不同的型号及其区别特征。 

表 1-1. CDHD2 型号-通讯和协议 

CDHD2型号  物理介面  通讯协议  配置语言  

CDHD2（AP） 
标准CDHD2型号 

串口（RS232） ASCII命令 VarCom 

模拟量 ±10V 

脉冲序列 脉冲和方向，CW／CCW， 
AB正交 

CDHD2 CAN（AF） 
使用CANopen通讯协

议 
以下简称为CDHD2 
CANopen驱动器。 

串口

（USB|RS232） 
ASCII命令 VarCom 

模拟量 ±10V 

脉冲序列 脉冲和方向，CW／CCW， 
AB正交 

CAN 通讯方式：CANopen 
CiA 301、CiA 402 

VarCom 
CANopen 

CDHD2EtherCAT
（EC） 
使用基于CANopen的
EtherCAT（CoE）协

议 

串口

（USB|RS232） 
ASCII命令 VarCom 

模拟量 ±10V 

脉冲序列 脉冲和方向，CW／CCW， 
AB正交 

EtherCAT 通讯方式：CANopen over 
EtherCAT（CoE） 
CiA 402 

VarCom 
CANopen 

CDHD2EtherCAT
（EB） 
使用基于CANopen的
EtherCAT（CoE）协

议 

串口（USB） ASCII命令 VarCom 

模拟量 ±10V 

EtherCAT 通讯方式：CANopen over 
EtherCAT（CoE） 
CiA 402 

VarCom 
CANopen 
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1.2 安全  

只有合格人员才能进行安装。不要求您是一个安装和运行驱动系统的运动控制专家。但是，您

必须对电子，计算机，机械，安全措施有一个基本了解。 

 
CDHD2使用危险电压。  
请务必确保驱动器正确接地。  

 

 

将CDHD2连接到其他控制设备时，请务必遵循以下两条基本操作指南，以防止损

坏驱动器： 
l CDHD2必须通过主交流电源的接地端进行接地。 
l 任何连接到CDHD2的运动控制器、PLC或PC都必须通过与CDHD2相同的接地

端进行接地。 
 

在安装 CDHD2 之前，请仔细阅读产品文档中的安全使用说明书。如果不遵守安全使用说明书，

则可能会导致人身伤害或设备损坏。 

 

1.3 安装程序  

必须按照以下步骤安装和设置 CDHD2 系统。 

1. 安装 CDHD2。 

2. 按照您的应用程序要求进行所有的布线和电缆连接： 

n 控制器 I/Os 和／或机器 I/Os； 

n 电机反馈电缆； 

n 现场总线设备（若需要）； 

n CANopen 网络：根据需要设置 120Ω终端电阻开关； 

n 安全转矩关断（STO）或使用旁路跳线连接； 

n 电机； 

n 再生电阻器（如需要）； 

n 电机制动器（如需要）； 

n MV 型号：交流输入电压； 

n LV 型号：直流输入电压。 

3. 将驱动器连接到主机。 

4. 驱动器和主机上电。 

5. 安装 ServoStudio 软件。 

6. 如果将多个驱动器连接到主机，则必须定义驱动器的地址。 
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2 布线  

2.1 系统布线  

CDHD2-1D5／CDHD2-003（MV）系统布线  

单相  

 

Functional 
Ground

Motor Feedback
Motor Power

Host PC

Regenerative 
Resistor (optional)

Daisy Chain / Gantry

OUT
EtherCAT 
CANopen 

IN
Breaker 
or Fuses

Magnetic
Contactor

Line Filter
(optional)

STO
Safe Torque Off
Connect to *24 VDC PS  
or use bypass plug

Power Supply
Single Phase
120/240 VAC

* To be supplied by user.

Note: Some models do not have all the interfaces shown here.

Host Controller 
Pulse and direction input 
Equivalent encoder output 
Analog input/s
Analog output 
Digital inputs 
Digital outputs 

Motor Brake
(optional)

*24 VDC 
Power Supply

Brake Output

*Relay

Machine 
Secondary feedback
Fault relay 
Digital inputs 
Digital outputs

CAN 120W	 
Termination

OR

电源  
单相 

菊花链／龙门  

终端 
输出 

输入 断路器或

熔断器  

电磁接触

器  

线路滤波器 
（可选） 

安全转矩关断 
连接到*24 VDC电源 
或者使用旁路插头 

或 

再生电阻 
（可选） 

* 由用户提供支持。 

注：某些型号并不具有本图所示的所有接口。 

电机电源  
电机反馈电缆  

主机  

电机制动器 
（可选） 

制动器输出 

电源 
* 继电器 

功能性 
接地 

主控制器 

脉冲和方向输入 

等效编码器输出 

模拟输入 

模拟输出 

数字输入 

数字输出 

机器 

第二反馈 

故障继电器 

数字输入 

数字输出 
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CDHD2-4D5／CDHD2-006（MV）系统布线  

单相  

 
 

Power Supply
Single Phase
120/240 VAC

Motor FeedbackMotor Power

*Regenerative 
Resistor (optional)

Functional 
Ground

STO
Safe Torque Off
Connect to *24 VDC PS  
or use bypass plug

Breaker 
or Fuses

Magnetic
Contactor

Line Filter
(optional)

Motor Brake
(optional)

*24 VDC 
Power Supply

Brake Output

*Relay

Host Controller 
Pulse and direction input 
Equivalent encoder output 
Analog input/s
Analog output 
Digital inputs 
Digital outputs 

Machine 
Secondary feedback
Fault relay 
Digital inputs 
Digital outputs

* To be supplied by user.

Note: Some models do not have all the interfaces shown here.

Host PC  (USB or RS232)

Daisy Chain / Gantry

OUT
EtherCAT 
CANopen 

IN

CAN 120W	 
Termination

OR

电源  
单相 

菊花链／龙门  

终端 

功能性 
接地 

电机制动器 
（可选） 制动器输出 

* 由用户提供支持。 

注：某些机型并不具有本图所示的所有接口。 

电机反馈电缆  电机电源  

* 再生电阻 
（可选） 

安全转矩关断 
连接到*24 VDC 电
源或者使用旁路插头 

断路器或

熔断器  

线路滤波器 
（可选） 

电磁接触

器  

电源 * 继电器 

输出 

输入 

或 

主机（USB或RS232） 

主控制器 

脉冲和方向输入 

等效编码器输出 

模拟输入 

模拟输出 

数字输入 

数字输出 

机器 

第二反馈 

故障继电器 

数字输入 

数字输出 
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CDHD2-008／CDHD2-010／CDHD2-013（MV）系统布线  

单相  

 

Functional 
Ground Motor Feedback

Motor Power

*Regenerative 
Resistor (optional)

STO
Safe Torque Off
Connect to *24 VDC PS  
or use bypass plug

Motor Brake
(optional)

*24 VDC 
Power Supply

Brake Output

*Relay

Host Controller 
Pulse and direction input 
Equivalent encoder output 
Analog input/s
Analog output 
Digital inputs 
Digital outputs 

Machine 
Secondary feedback
Fault relay 
Digital inputs 
Digital outputs

* To be supplied by user.

Note: Some models do not have all the interfaces shown here.

Breaker 
or Fuses

Magnetic
Contactor

Line Filter
(optional)

Power Supply
Single Phase
120/240 VAC

Host PC  (USB or RS232)

Daisy Chain / Gantry

OUT
EtherCAT 
CANopen 

IN

OR

CAN 120W	 
Termination

主机（USB或RS232） 

终端 

电机反馈电缆  

* 由用户提供支持。 

注：某些机型并不具有本图所示的所有接口。 

电源 
* 继电器 

制动器输出 

电机电源  

电机制动器 
（可选） 

功能性 
接地 

* 再生电阻 
（可选） 

断路器或

熔断器  

线路滤波器 
（可选） 

电 磁 接

触器  

菊花链／龙门  

或 输出 

输入 

主控制器 

脉冲和方向输入 

等效编码器输出 

模拟输入 

模拟输出 

数字输入 

数字输出 

机器 

第二反馈 

故障继电器 

数字输入 

数字输出 

安全转矩关断 
连接到*24 VDC电源

或者使用旁路插头 

电源  
单相 
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三相  

 
 
 

Functional 
Ground Motor Feedback

Motor Power

*Regenerative 
Resistor (optional)

STO
Safe Torque Off
Connect to *24 VDC PS  
or use bypass plug

Motor Brake
(optional)

*24 VDC 
Power Supply

Brake Output

*Relay

Host Controller 
Pulse and direction input 
Equivalent encoder output 
Analog input/s
Analog output 
Digital inputs 
Digital outputs 

Machine 
Secondary feedback
Fault relay 
Digital inputs 
Digital outputs

* To be supplied by user.

Note: Some models do not have all the interfaces shown here.

Breaker 
or Fuses

Magnetic
Contactor

Line Filter
(optional)

Host PC  (USB or RS232)

Daisy Chain / Gantry

OUT
EtherCAT 
CANopen 

IN

OR

Power Supply
Three Phase
120/240 VAC

CAN 120W	 
Termination

安全转矩关断 
连接到*24 VDC电源

或者使用旁路插头 

注：某些机型并不具有本图所示的所有接口。 

* 由用户提供支持。 

电机反馈电缆  

电机电源  

功能性 
接地 

电机制动器 
（可选） 

制动器输出 

* 继电器 
电源 

机器 

第二反馈 

故障继电器 

数字输入 

数字输出 

主控制器 

脉冲和方向输入 

等效编码器输出 

模拟输入 

模拟输出 

数字输入 

数字输出 

主机（USB或RS232） 

终端 

菊花链／龙门  

或 输出 

输入 

电源  
三相 

断路器或

熔断器  

线路滤波器 
（可选） 

电 磁 接

触器  

* 再生电阻 
（可选） 
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CDHD2-020／CDHD2-024（MV）系统布线  

三相  

 
 

Functional 
Ground Motor Power

* Regenerative 
Resistor (optional)

Breaker 
or Fuses

Magnetic
Contactor

Line Filter
(optional)

Host Controller 
Pulse and direction input 
Equivalent encoder output 
Analog input/s
Analog output 
Digital inputs 
Digital outputs 

Machine 
Secondary feedback
Fault relay 
Digital inputs 
Digital outputs

Motor Feedback

OUT

IN

Motor Brake
(optional)*24 VDC 

Power Supply

Brake Output

*Relay

* To be supplied by user.

Note: Some models do not have all the interfaces shown here.

STO
Safe Torque Off
Connect to *24 VDC PS  
or use bypass plug

Power Supply
Three Phase
120/240 VAC

Daisy Chain / Gantry

EtherCAT 
CANopen 

OR

Host PC  (USB or RS232)

CAN 120W	 
Termination

* 再生电阻 
（可选） 

断路器或

熔断器  

电源  
三相 

线路滤波器 
（可选） 

电 磁 接

触器  

STO 
安全转矩关断 
连接到*24 VDC 电
源或者使用旁路插头 

菊花链／龙门  

终端 

主机（USB或RS232） 

主控制器 

脉冲和方向输入 

等效编码器输出 

模拟输入 

模拟输出 

数字输入 

数字输出 

机器 

第二反馈 

故障继电器 

数字输入 

数字输出 

或 输出 
输入 

* 由用户提供支持。 

注：某些机型并不具有本图所示的所有接口。 

电源 
制动器输出 

* 继电器 

功能性 
接地 

电机反馈电缆  
电机电源  

电机制动器 
（可选） 
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CDHD2-003／CDHD2-006／CDHD2-012／CDHD2-015（LV）系统布线  

两个电源配置  

 
 

 

 

Motor Feedback

Host PC 

Daisy Chain / Gantry

OUT
EtherCAT 
CANopen 

IN

CAN 120W	 
Termination

OR

20 – 90 VDC 
Bus Power Supply

Motor Power

20 – 48 VDC 
Logic Power Supply

Host Controller 
Pulse and direction input 
Equivalent encoder output 
Analog input/s
Analog output 
Digital inputs 
Digital outputs 

Machine 
Secondary feedback
Fault relay 
Digital inputs 
Digital outputs

PE

PE

端接 

菊花链／龙门  

或 输出 
输入 

主机  
主控制器 
脉冲和方向输入 
等效编码器输出 
模拟输入 
模拟输出 
数字输入 
数字输出 

机器 
第二反馈 
故障继电器 
数字输入 
数字输出 

电机反馈电缆  

电机电源  

母线电源  

逻辑电源  
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2.2 电缆和连接器  

对接连接器套件  

电源对接连接器须配用驱动器。 

其他接口无需配用驱动器，但必须进行单独订购。 

说明 Servotronix零件编号 

CDHD2（MV）电源对接1.5A 3A 120/240VAC，弹簧 KIT-2A-PWSPR-00 

CDHD2（MV）电源对接4.5A 6A 120/240VAC，弹簧 KIT-2B-PWSPR-00 

CDHD2（MV）电源对接8A 10A 13A 120/240VAC，弹簧卷钩 KIT-2C-POWER-00 

CDHD2（MV）电源对接20A 24A 120/240VAC，弹簧 KIT-2D-PWSPR-00 

CDHD2（LV）电源对接3A、6A、12A 20/90VAC KIT-1D-POWER-00 

CDHD2 C2 –电源对接MDR 36引脚 KIT-C2MDR36 0 0 0 

CDHD2 C3 –机器接口MDR 20引脚 KIT-C3MDR20 0 0 0 

CDHD2 C4 –反馈电缆MDR 26引脚 KIT-C4MDR26 0 0 0 

CDHD2 STO连接器 KIT-00P1000-00 

电缆  

电缆无需配用驱动器，但必须进行单独订购。 

C1 –USB 2.0 A 至 Mini-B 电缆  

强烈建议您使用由 Servotronix 提供的且已经通过可靠性测试和验证的 USB 电缆。 

项目 规格 Servotronix零件编号 

USB 2.0 A至Mini-B电
缆 

 CBLr0000USBA-00 

电缆屏蔽层 至少85％的铜编织屏蔽覆盖率  

双绞线 必须  

最大长度 3米  

线规 20–28 AWG  

EMI电磁干扰滤波器 两个铁氧体磁芯（位于各连接器附近）  
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C2 –控制器接口电缆  

项目 规格 Servotronix零件编号 

C2引线电缆 电缆，1米，引线 
电缆，2米，引线 
电缆，3米，引线 
电缆，5米，引线 
电缆，10米，引线 

CBL-MDR2-36-01 
CBL-MDR2-36-02 
CBL-MDR2-36-03 
CBL-MDR2-36-05 
CBL-MDR2-36-10 

 

C3–机器接口电缆  

项目 规格 Servotronix零件编号 

C3引线电缆 电缆，1米，引线 
电缆，2米，引线 
电缆，3米，引线 
电缆，5米，引线 
电缆，10米，引线 

CBL-MDR2-20-01 
CBL-MDR2-20-02 
CBL-MDR2-20-03 
CBL-MDR2-20-05 
CBL-MDR2-20-10 

C4–反馈电缆  

项目 规格 Servotronix零件编号 

C4引线电缆 电缆，1米，引线 
电缆，2米，引线 
电缆，3米，引线 
电缆，5米，引线 
电缆，10米，引线 

CBL-MDR2-26-01 
CBL-MDR2-26-02 
CBL-MDR2-26-03 
CBL-MDR2-26-05 
CBL-MDR2-26-10 

C5 | C6 –  RJ45 工业以太网 /EtherCAT Cat 5e 电缆  

项目 规格 Servotronix零件编号 

RJ45 CAT5E电缆 长度：0.5米 
长度：1米 
长度：2米 
长度：10米 

CBLr00400100-00 
CBLr00400180-00 
CBLr00400110-00 
CBLr00400140-00 

电缆屏蔽层 至少85％的铜编织屏蔽覆盖率  

双绞线 必须  

最大长度 10米  

线规 26-27 AWG  
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C7 –  RS232 电缆  

项目 规格 Servotronix零件编号 

RS232电缆  CBLrRS232AS0-01 

电缆屏蔽层 至少85％的铜编织屏蔽覆盖率  

最大长度 10米  

线规 24–28 AWG  

C8 –菊花链电缆  

项目 规格 Servotronix零件编号 

电缆 至少85％的铜编织屏蔽覆盖率 -- 

双绞线 必须 

最大长度 0.5米 

线规 24–28 AWG 

2.3 接地  

 

将CDHD2连接到其他控制设备时，请务必遵循以下两条基本操作指南，以防止损坏驱动器： 
l CDHD2必须通过主交流电源的接地端进行接地。 
l 任何连接到CDHD2的运动控制器、PLC或PC都必须通过与CDHD2相同的接地端进行接

地。 

 
 

可编程逻辑控制器
／控制器 

连接配电柜 
接地母线 

接地电网配电接地 
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2.4 屏蔽及固定  

 

EtherCAT／CAN输出 

EtherCAT／CAN输入 
STO 

安全转矩关断 
可编程逻辑控制器

／控制器 

主电源 
3相 

230伏 

断路器或熔断器 

线路滤波器 

再生电阻 
菊花链 

机器 

控制器 

将USB连接到PC 

电机反馈电缆 
 

电磁接触器 

屏蔽母线 

电机电源 
 

序号 端口说明 连接至 电缆类型 
1 交流电源 交流主电源（通过滤波器） 非屏蔽电缆 
2 STO STO插座 屏蔽电缆 
3 电机电源 电机电源 屏蔽电缆 
4 电机反馈电缆 电机反馈电缆 屏蔽电缆 
5 控制器I／F 可编程逻辑控制器／主机／

控制器 
屏蔽电缆 

6 机器I／F 可编程逻辑控制器／主机／

控制器 
屏蔽电缆 

7 CAN输入和输出 可编程逻辑控制器／主机／

控制器 
屏蔽电缆 

8 USB 个人电脑 屏蔽电缆 
9 RS232 个人电脑 屏蔽电缆 

10 再生电阻 再生电阻 非屏蔽电缆 
11 菊花链 其他CDHD 非屏蔽电缆 
12 接地 保护接地  
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3 控制板  

3.1 控制板引脚出线  

控制板接口会因具体的 CDHD2 型号而异。 

未使用的引脚必须保持不接线。 

CDHD2-AP（MV）控制板  

 
AC型号  
注：  

输出具有光电隔离性，只能作为漏极进行连接；输出可以与源极输入兼容。 
输入只能作为源极进行连接；输入可以与漏极输出兼容。 

Each	type	of	drive	(AP,	AF,	EC,	EB)	has	the	same	control	board,	regardless	of	rating.

Controller I/F 
C2: MDR 36 Plug  |  24-28 AWG 

1 Common output 19 Common input 

2 Digital output 1 20 Digital input 2 

3 Digital input 1 21  

4 Equivalent encoder 
output A-  

22 Equivalent encoder 
output A+ 

5 Equivalent encoder 
output B- 

23 Equivalent encoder 
output B+ 

6 Equivalent encoder 
output Z- 

24 Equivalent encoder 
output Z+ 

7  25 Ground 

8 Analog input 1+ 26 Analog input 1- 

9 Direction input+ 27 Direction input- 

 Secondary encoder B+  Secondary encoder B- 

10 Ground 28 Pulse input+ 

   Secondary encoder A+ 

11 Pulse input- 29 Ground 

 Secondary encoder A-   

12 Fast digital output 8 30 Fast digital output 7 

13 Ground 31 Digital input 3 

14 Digital input 4 32 Fast digital input 5 

15 Fast digital input 6 33 Digital output 2 

16 Digital output 3 34 Fast digital output  
24V return 

17 Fast digital output 24V 35 * Analog input 2- 

18 * Analog input 2+ 36 Analog output 

* Optional.  Refer to Ordering Options.  

 

Machine I/F 
C3: MDR 20 Plug  |  24-28 AWG 

1 Secondary encoder A+ 11 Secondary encoder A- 

 Pulse input +  Pulse input -  

2 Secondary encoder B+ 12 Secondary encoder B- 

 Direction input+  Direction input- 

3 Secondary encoder Z+ 13 Secondary encoder Z- 

4 Secondary encoder 5V 14 Secondary encoder ground 

5 Digital input 7 15 Digital input 8 

6 Digital input 9 16 Digital input 10 

7 Fast digital input 11 17 Digital output 4 

8 Digital output 5 18 Digital output 6  

9 Common input 19 Common output 

10 Fault relay 1 20 Fault relay 2 

 

Feedback 
C4: MDR 26 Plug  |  24-28 AWG 

1 Incremental encoder A + 14 Incremental encoder A - 

 SSI encoder data +  SSI encoder data - 

2 Incremental encoder B + 15 Incremental encoder B - 

 SSI encoder clock +  SSI encoder clock - 

3 Incremental encoder Z + 16 Incremental encoder Z - 

4 Hall U + 17 Hall V+ 

5 Hall W + 18  

6 Resolver sine + 19 Resolver sine - 

7 Resolver cosine + 20 Resolver cosine - 

8 Resolver reference + 21 Resolver reference - 

9 Sine encoder sine + 22 Sine encoder sine - 

10 Sine encoder cosine + 23 Sine encoder cosine - 

11 5V supply 24 Ground (5V) 

12 Motor temperature sensor 25 Motor temperature sensor 

13 5V supply 26 Shield 

 

1

1

1

各类驱动器（AP、AF、EC、EB）均配有相同的控制板，不论规格。 

控制器I／F 
C2：MDR 36插头| 24-28 AWG 

1 公共输出 19 公共输入 
2 数字输出1 20 数字输入2 
3 数字输入1 21  
4 等效编码器输出A- 22 等效编码器输出A+ 
5 等效编码器输出B- 23 等效编码器输出B+ 
6 等效编码器输出Z- 24 等效编码器输出Z+ 
7  25 地 
8 模拟输入1+ 26 模拟输入1- 
9 方向输入+ 27 方向输入- 

第二编码器B+ 第二编码器B- 
10 地 28 脉冲输入+ 

 第二编码器A+ 
11 脉冲输入- 29 地 

第二编码器A-  
12 快速数字输出8 30 快速数字输出7 
13 地 31 数字输入3 
14 数字输入4 32 快速数字输入5 
15 快速数字输入6 33 数字输出2 
16 数字输出3 34 快速数字输出24V回路 
17 快速数字输出24V 35 * 模拟输入2- 
18 * 模拟输入2+ 36 模拟输入 
* 可选：请参见订购选项。 

 机器I／F 
C3：MDR 20插头｜  24-28 AWG 

1 第二编码器A+ 11 第二编码器A- 
脉冲输入+ 脉冲输入- 

2 第二编码器B+ 12 第二编码器B- 
方向输入+ 方向输入- 

3 第二编码器Z+ 13 第二编码器Z- 
4 第二编码器5V 14 第二编码器接地 
5 数字输入7 15 数字输入8 
6 数字输入9 16 数字输入10 
7 快速数字输入11 17 数字输出4 
8 数字输出5 18 数字输出6 
9 公共输入 19 公共输出 
10 故障继电器1 20 故障继电器2 

 反馈  
C4：MDR 26插头｜  24-28 AWG 

1 增量编码器A+ 14 增量编码器A- 
SSI编码器数据+ SSI编码器数据- 

2 增量编码器B+ 15 增量编码器B- 
SSI编码器时钟+ SSI编码器时钟- 

3 增量编码器Z+ 16 增量编码器Z- 
4 霍尔U+ 17 霍尔V+ 
5 霍尔W+ 18  
6 旋转变压器正弦+ 19 旋转变压器正弦- 
7 旋转变压器余弦+ 20 旋转变压器余弦- 
8 旋转变压器参考+ 21 旋转变压器参考- 
9 正弦编码器正弦+ 22 正弦编码器正弦- 
10 正弦编码器余弦+ 23 正弦编码器余弦- 
11 5V电源 24 地（5V） 
12 电机温度传感器 25 电机温度传感器 
13 5V电源 26 电缆屏蔽层 
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CDHD2-AF（MV）控制板  

 
AF型号  
注：  

输出具有光电隔离性，只能作为漏极进行连接；输出可以与源极输入兼容。 
输入只能作为源极进行连接；输入可以与漏极输出兼容。 

 

Each	type	of	drive	(AP,	AF,	EC,	EB)	has	the	same	control	board,	regardless	of	rating.

Controller I/F 
C2: MDR 36 Plug  |  24-28 AWG 

1 Common output 19 Common input 

2 Digital output 1 20 Digital input 2 

3 Digital input 1 21  

4 Equivalent encoder 
output A-  

22 Equivalent encoder 
output A+ 

5 Equivalent encoder 
output B- 

23 Equivalent encoder 
output B+ 

6 Equivalent encoder 
output Z- 

24 Equivalent encoder 
output Z+ 

7  25 Ground 

8 Analog input 1+ 26 Analog input 1- 

9 Direction input+ 27 Direction input- 

 Secondary encoder B+  Secondary encoder B- 

10 Ground 28 Pulse input+ 

   Secondary encoder A+ 

11 Pulse input- 29 Ground 

 Secondary encoder A-   

12 Fast digital output 8 30 Fast digital output 7 

13 Ground 31 Digital input 3 

14 Digital input 4 32 Fast digital input 5 

15 Fast digital input 6 33 Digital output 2 

16 Digital output 3 34 Fast digital output  
24V return 

17 Fast digital output 24V 35 * Analog input 2- 

18 * Analog input 2+ 36 Analog output 

* Optional.  Refer to Ordering Options.  

 

Machine I/F 
C3: MDR 20 Plug  |  24-28 AWG 

1 Secondary encoder A+ 11 Secondary encoder A- 

 Pulse input +  Pulse input -  

2 Secondary encoder B+ 12 Secondary encoder B- 

 Direction input+  Direction input- 

3 Secondary encoder Z+ 13 Secondary encoder Z- 

4 Secondary encoder 5V 14 Secondary encoder ground 

5 Digital input 7 15 Digital input 8 

6 Digital input 9 16 Digital input 10 

7 Fast digital input 11 17 Digital output 4 

8 Digital output 5 18 Digital output 6  

9 Common input 19 Common output 

10 Fault relay 1 20 Fault relay 2 

 

Feedback 
C4: MDR 26 Plug  |  24-28 AWG 

1 Incremental encoder A + 14 Incremental encoder A - 

 SSI encoder data +  SSI encoder data - 

2 Incremental encoder B + 15 Incremental encoder B - 

 SSI encoder clock +  SSI encoder clock - 

3 Incremental encoder Z + 16 Incremental encoder Z - 

4 Hall U + 17 Hall V+ 

5 Hall W + 18  

6 Resolver sine + 19 Resolver sine - 

7 Resolver cosine + 20 Resolver cosine - 

8 Resolver reference + 21 Resolver reference - 

9 Sine encoder sine + 22 Sine encoder sine - 

10 Sine encoder cosine + 23 Sine encoder cosine - 

11 5V supply 24 Ground (5V) 

12 Motor temperature sensor 25 Motor temperature sensor 

13 5V supply 26 Shield 

 

USB 
C1: Mini-B 

1 5V 

2 Data - 

3 Data + 

4  

5 GND 

 

1

1

1

USB 
C1：Mini-B 

1 5V 
2 数据+ 
3 数据- 
4  
5 地 

 

控制器I／F 
C2：MDR 36插头| 24-28 AWG 

1 公共输出 19 公共输入 
2 数字输出1 20 数字输入2 
3 数字输入1 21  
4 等效编码器输出A- 22 等效编码器输出A+ 
5 等效编码器输出B- 23 等效编码器输出B+ 
6 等效编码器输出Z- 24 等效编码器输出Z+ 
7  25 地 
8 模拟输入1+ 26 模拟输入1- 
9 方向输入+ 27 方向输入- 

第二编码器B+ 第二编码器B- 
10 地 28 脉冲输入+ 

 第二编码器A+ 
11 脉冲输入- 29 地 

第二编码器A-  
12 快速数字输出8 30 快速数字输出7 
13 地 31 数字输入3 
14 数字输入4 32 快速数字输入5 
15 快速数字输入6 33 数字输出2 
16 数字输出3 34 快速数字输出24V回路 
17 快速数字输出24V 35 * 模拟输入2- 
18 * 模拟输入2+ 36 模拟输入 
* 可选：请参见订购选项。 

 机器I／F 
C3：MDR 20插头｜  24-28 AWG 

1 第二编码器A+ 11 第二编码器A- 
脉冲输入+ 脉冲输入- 

2 第二编码器B+ 12 第二编码器B- 
方向输入+ 方向输入- 

3 第二编码器Z+ 13 第二编码器Z- 
4 第二编码器5V 14 第二编码器接地 
5 数字输入7 15 数字输入8 
6 数字输入9 16 数字输入10 
7 快速数字输入11 17 数字输出4 
8 数字输出5 18 数字输出6 
9 公共输入 19 公共输出 
10 故障继电器1 20 故障继电器2 

 反馈  
C4：MDR 26插头｜  24-28 AWG 

1 增量编码器A+ 14 增量编码器A- 
SSI编码器数据+ SSI编码器数据- 

2 增量编码器B+ 15 增量编码器B- 
SSI编码器时钟+ SSI编码器时钟- 

3 增量编码器Z+ 16 增量编码器Z- 
4 霍尔U+ 17 霍尔V+ 
5 霍尔W+ 18  
6 旋转变压器正弦+ 19 旋转变压器正弦- 
7 旋转变压器余弦+ 20 旋转变压器余弦- 
8 旋转变压器参考+ 21 旋转变压器参考- 
9 正弦编码器正弦+ 22 正弦编码器正弦- 
10 正弦编码器余弦+ 23 正弦编码器余弦- 
11 5V电源 24 地（5V） 
12 电机温度传感器 25 电机温度传感器 
13 5V电源 26 电缆屏蔽层 

 

各类驱动器（AP、AF、EC、EB）均配有相同的控制板，不论规格。 
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CDHD2-EC（MV）控制板  

 
EC型

号  
注：  

输出可以作为源极或漏极进行连接。 
输入可以作为源极或漏极进行连接。 

 
 

Each	type	of	drive	(AP,	AF,	EC,	EB)	has	the	same	control	board,	regardless	of	rating.

Controller I/F 
C2: MDR 36 Plug  |  24-28 AWG 

1 Common output 19 Common input 

2 Digital output 1 20 Digital input 2 

3 Digital input 1 21  

4 Equivalent encoder 
output A-  

22 Equivalent encoder 
output A+ 

5 Equivalent encoder 
output B- 

23 Equivalent encoder 
output B+ 

6 Equivalent encoder 
output Z- 

24 Equivalent encoder 
output Z+ 

7  25 Ground 

8 Analog input 1+ 26 Analog input 1- 

9 Direction input+ 27 Direction input- 

 Secondary encoder B+  Secondary encoder B- 

10 Ground 28 Pulse input+ 

   Secondary encoder A+ 

11 Pulse input- 29 Ground 

 Secondary encoder A-   

12 Fast digital output 8 30 Fast digital output 7 

13 Ground 31 Digital input 3 

14 Digital input 4 32 Fast digital input 5 

15 Fast digital input 6 33 Digital output 2 

16 Digital output 3 34 Fast digital output  
24V return 

17 Fast digital output 24V 35 * Analog input 2- 

18 * Analog input 2+ 36 Analog output 

* Optional.  Refer to Ordering Options.  

 

Feedback 
C4: MDR 26 Plug  |  24-28 AWG 

1 Incremental encoder A + 14 Incremental encoder A - 

 SSI encoder data +  SSI encoder data - 

2 Incremental encoder B + 15 Incremental encoder B - 

 SSI encoder clock +  SSI encoder clock - 

3 Incremental encoder Z + 16 Incremental encoder Z - 

4 Hall U + 17 Hall V+ 

5 Hall W + 18  

6 Resolver sine + 19 Resolver sine - 

7 Resolver cosine + 20 Resolver cosine - 

8 Resolver reference + 21 Resolver reference - 

9 Sine encoder sine + 22 Sine encoder sine - 

10 Sine encoder cosine + 23 Sine encoder cosine - 

11 5V supply 24 Ground (5V) 

12 Motor temperature sensor 25 Motor temperature sensor 

13 5V supply 26 Shield 

 

Machine I/F 
C3: MDR 20 Plug  |  24-28 AWG 

1 Secondary encoder A+ 11 Secondary encoder A- 

 Pulse input +  Pulse input -  

2 Secondary encoder B+ 12 Secondary encoder B- 

 Direction input+  Direction input- 

3 Secondary encoder Z+ 13 Secondary encoder Z- 

4 Secondary encoder 5V 14 Secondary encoder ground 

5 Digital input 7 15 Digital input 8 

6 Digital input 9 16 Digital input 10 

7 Fast digital input 11 17 Digital output 4 

8 Digital output 5 18 Digital output 6  

9 Common input 19 Common output 

10 Fault relay 1 20 Fault relay 2 

 

USB 
C1: Mini-B 

1 5V 

2 Data - 

3 Data + 

4  

5 GND 

 

1

1

1

各类驱动器（AP、AF、EC、EB）均配有相同的控制板，不论规格。 

控制器I／F 
C2：MDR 36插头 | 24-28 AWG 

1 公共输出 19 公共输入 
2 数字输出1 20 数字输入2 
3 数字输入1 21  
4 等效编码器输出A- 22 等效编码器输出A+ 
5 等效编码器输出B- 23 等效编码器输出B+ 
6 等效编码器输出Z- 24 等效编码器输出Z+ 
7  25 地 
8 模拟输入1+ 26 模拟输入1- 
9 方向输入+ 27 方向输入- 

第二编码器B+ 第二编码器B- 
10 地 28 脉冲输入+ 

 第二编码器A+ 
11 脉冲输入- 29 地 

第二编码器A-  
12 快速数字输出8 30 快速数字输出7 
13 地 31 数字输入3 
14 数字输入4 32 快速数字输入5 
15 快速数字输入6 33 数字输出2 
16 数字输出3 34 快速数字输出24V回路 
17 快速数字输出24V 35 * 模拟输入2- 
18 *模拟输入2+ 36 模拟输入 
* 可选：请参见订购选项。 

 机器I／F 
C3：MDR 20插头｜  24-28 AWG 

1 第二编码器A+ 11 第二编码器A- 
脉冲输入+ 脉冲输入- 

2 第二编码器B+ 12 第二编码器B- 
方向输入+ 方向输入- 

3 第二编码器Z+ 13 第二编码器Z- 
4 第二编码器5V 14 第二编码器接地 
5 数字输入7 15 数字输入8 
6 数字输入9 16 数字输入10 
7 快速数字输入11 17 数字输出4 
8 数字输出5 18 数字输出6 
9 公共输入 19 公共输出 
10 故障继电器1 20 故障继电器2 

 反馈  
C4：MDR 26插头｜  24-28 AWG 

1 增量编码器A+ 14 增量编码器A- 
SSI编码器数据+ SSI编码器数据- 

2 增量编码器B+ 15 增量编码器B- 
SSI编码器时钟+ SSI编码器时钟- 

3 增量编码器Z+ 16 增量编码器Z- 
4 霍尔U+ 17 霍尔V+ 
5 霍尔W+ 18  
6 旋转变压器正弦+ 19 旋转变压器正弦- 
7 旋转变压器余弦+ 20 旋转变压器余弦- 
8 旋转变压器参考+ 21 旋转变压器参考- 
9 正弦编码器正弦+ 22 正弦编码器正弦- 
10 正弦编码器余弦+ 23 正弦编码器余弦- 
11 5V电源 24 地（5V） 
12 电机温度传感器 25 电机温度传感器 
13 5V电源 26 电缆屏蔽层 

 

USB 
C1：Mini-B 

1 5 V 
2 数据+ 
3 数据- 
4  
5 地 
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CDHD2-EB（MV）控制板  

 
EB型号  
注：  

输出可以作为源极或漏极进行连接。 
输入可以作为源极或漏极进行连接。 
 

 

 

 

Each	type	of	drive	(AP,	AF,	EC,	EB)	has	the	same	control	board,	regardless	of	rating.

USB 
C1: Mini-B 

1 5V 

2 Data - 

3 Data + 

4  

5 GND 

 
Controller I/F 

C2: MDR 36 Plug  |  24-28 AWG 
1 Common output 19 Common input 

2 Digital output 1 20 Digital input 2 

3 Digital input 1 21  

4  22  

5  23  

6  24  

7  25 Ground 

8 Analog input 1+ 26 Analog input 1- 

9  27  

10 Ground 28  

11  29 Ground 

12  30  

13 Ground 31 Digital input 3 

14 Digital input 4 32 Fast digital input 5 

15  33 Digital output 2 

16 Digital output 3 34  

17  35 Analog input 2- 

18 Analog input 2+ 36  

 

Feedback 
C4: MDR 26 Plug  |  24-28 AWG 

1 Incremental encoder A + 14 Incremental encoder A - 

 SSI encoder data +  SSI encoder data - 

2 Incremental encoder B + 15 Incremental encoder B - 

 SSI encoder clock +  SSI encoder clock - 

3 Incremental encoder Z + 16 Incremental encoder Z - 

4 Hall U + 17 Hall V+ 

5 Hall W + 18  

6  19  

7  20  

8  21  

9 Sine encoder sine + 22 Sine encoder sine - 

10 Sine encoder cosine + 23 Sine encoder cosine - 

11 5V supply 24 Ground (5V return) 

12 Motor temperature sensor 25 Motor temperature sensor 

13 5V supply 26 Shield 

 

1

1

各类驱动器（AP、AF、EC、EB）均配有相同的控制板，不论规格。 

反馈  
C4：MDR 26插头｜  24-28 AWG 

1 增量编码器A+ 14 增量编码器A- 
SSI编码器数据+ SSI编码器数据- 

2 增量编码器B+ 15 增量编码器B- 
SSI编码器时钟+ SSI编码器时钟- 

3 增量编码器Z+ 16 增量编码器Z- 
4 霍尔U+ 17 霍尔V+ 
5 霍尔W+ 18  
6  19  
7  20  
8  21  
9 正弦编码器正弦+ 22 正弦编码器正弦- 
10 正弦编码器余弦+ 23 正弦编码器余弦- 
11 5V电源 24 地（5V回路） 
12 电机温度传感器 25 电机温度传感器 
13 5V电源 26 电缆屏蔽层 

 

控制器I／F 
C2：MDR 36插头 |24-28 AWG 

1 公共输出 19 公共输入 
2 数字输出1 20 数字输入2 
3 数字输入1 21  
4  22  
5  23  
6  24  
7  25 地 
8 模拟输入1+ 26 模拟输入1- 
9  27  
10 地 28  
11  29 地 
12  30  
13 地 31 数字输入3 
14 数字输入4 32 快速数字输入5 
15  33 数字输出2 
16 数字输出3 34  
17  35 模拟输入2- 
18 模拟输入2+ 36  

 

USB 
C1：Mini-B 

1 5 V 
2 数据+ 
3 数据- 
4  
5 地 
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CDHD2（MV）控制板顶部面板  

接口会因型号而异。 

 

EtherCAT IN 
C5: RJ45  

1 TX + 

2 TX - 

3 RX + 

4  

5  

6 RX - 

7  

8  

 

EtherCAT OUT 
C6: RJ45 

1 TX + 

2 TX  - 

3 RX + 

4  

5  

6 RX  - 

7  

8  

 

CANopen OUT 
C6: RJ45 

1 CANH 

2 CANL 

3 FGND 

4  

5  

6  

7 FGND 

8  

 

CANopen IN   
C5: RJ45 

1 CANH 

2 CANL 

3 FGND 

4  

5  

6  

7 FGND 

8  

 

Daisy Chain / Gantry 
C8: 0.1" IDC Female 

1 DC Shield 

2  

3 RX 

4 GND 

5 TX 

6 GND 

7 Gantry A+ 

8 Gantry A- 

9 Gantry B+ 

10 Gantry B- 

 

RS232 
C7: 4p4c 

1 RX 

2 GND ISO 

3 TX 

4  

 

B: Ember Switch
T: CAN 120W	 Termination Switch
B：Ember开关 
T：CAN 120Ω终端开关 

菊花链 

菊花链／龙门  
C8：0.1” IDC母头 

1 DC Shield 
2  
3 RX 
4 地 
5 TX 
6 地 
7 龙门A+ 
8 龙门A- 
9 龙门B+ 
10 龙门B- 
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CDHD2–AF／EC（LV）控制板  

 

1

1

1

Controller I/F 
C2: MDR 36 Plug  |  24-28 AWG 

1 Common output 19 Common input 

2 Digital output 1 20 Digital input 2 

3 Digital input 1 21  

4 Equivalent encoder output A-  22 Equivalent encoder output A+ 

5 Equivalent encoder output B- 23 Equivalent encoder output B+ 

6 Equivalent encoder output Z- 24 Equivalent encoder output Z+ 

7  25 Ground 

8 Analog input 1+ 26 Analog input 1- 

9 Direction input+ 27 Direction input- 

 Secondary encoder B+  Secondary encoder B- 

10 Ground 28 Pulse input+ 

   Secondary encoder A+ 

11 Pulse input- 29 Ground 

 Secondary encoder A-   

12 Fast digital output 8 30 Fast digital output 7 

13 Ground 31 Digital input 3 

14 Digital input 4 32 Fast digital input 5 

15 Fast digital input 6 33 Digital output 2 

16 Digital output 3 34 Fast digital output 24V return 

17 Fast digital output 24V 35 * Analog input 2- 

18 * Analog input 2+ 36 Analog output 

* Optional.  Refer to Ordering Options.  

 
Machine I/F 

C3: MDR 20 Plug  |  24-28 AWG 
1 Secondary encoder A+ 11 Secondary encoder A- 

 Pulse input +  Pulse input -  

2 Secondary encoder B+ 12 Secondary encoder B- 

 Direction input+  Direction input- 

3 Secondary encoder Z+ 13 Secondary encoder Z- 

4 Secondary encoder 5V 14 Secondary encoder ground 

5 Digital input 7 15 Digital input 8 

6 Digital input 9 16 Digital input 10 

7 Fast digital input 11 17 Digital output 4 

8 Digital output 5 18 Digital output 6  

9 Common input 19 Common output 

10 Fault relay 1 20 Fault relay 2 

 
Feedback 

C4: MDR 26 Plug  |  24-28 AWG 
1 Incremental encoder A + 14 Incremental encoder A - 

 SSI encoder data +  SSI encoder data - 

2 Incremental encoder B + 15 Incremental encoder B - 

 SSI encoder clock +  SSI encoder clock - 

3 Incremental encoder Z + 16 Incremental encoder Z - 

4 Hall U + 17 Hall V+ 

5 Hall W + 18 8V supply 

6 Resolver sine + 19 Resolver sine - 

7 Resolver cosine + 20 Resolver cosine - 

8 Resolver reference + 21 Resolver reference - 

9 Sine encoder sine + 22 Sine encoder sine - 

10 Sine encoder cosine + 23 Sine encoder cosine - 

11 5V/8V supply for feedback device 24 Ground (5V/8V return) 

12 Motor temperature sensor 25 Motor temperature sensor 

13 5V/8V supply for feedback device 26 Shield 

 

USB 
C1: Mini-B 

1 5V 

2 Data - 

3 Data + 

4  

5 GND 

 

控制器I／F 
C2：MDR 36插头| 24-28 AWG 

1 公共输出 19 公共输入 
2 数字输出1 20 数字输入2 
3 数字输入1 21  
4 等效编码器输出A- 22 等效编码器输出A+ 
5 等效编码器输出B- 23 等效编码器输出B+ 
6 等效编码器输出Z- 24 等效编码器输出Z+ 
7  25 地 
8 模拟输入1+ 26 模拟输入1- 
9 方向输入+ 27 方向输入- 

第二编码器B+ 第二编码器B- 
10 地 28 脉冲输入+ 

 第二编码器A+ 
11 脉冲输入- 29 地 

第二编码器A-  
12 快速数字输出8 30 快速数字输出7 
13 地 31 数字输入3 
14 数字输入4 32 快速数字输入5 
15 快速数字输入6 33 数字输出2 
16 数字输出3 34 快速数字输出24V回路 
17 快速数字输出24V 35 * 模拟输入2- 
18 * 模拟输入2+ 36 模拟输入 
* 可选：请参见订购选项。 

 机器I／F 
C3：MDR 20插头｜  24-28 AWG 

1 第二编码器A+ 11 第二编码器A- 
脉冲输入+ 脉冲输入- 

2 第二编码器B+ 12 第二编码器B- 
方向输入+ 方向输入- 

3 第二编码器Z+ 13 第二编码器Z- 
4 第二编码器5V 14 第二编码器接地 
5 数字输入7 15 数字输入8 
6 数字输入9 16 数字输入10 
7 快速数字输入11 17 数字输出4 
8 数字输出5 18 数字输出6 
9 公共输入 19 公共输出 
10 故障继电器1 20 故障继电器2 

 

USB 
C1：Mini-B 

1 5 V 
2 数据- 
3 数据+ 
4  
5 地 

 

反馈  
C4：MDR 26插头｜ 24-28 AWG 

1 增量编码器A+ 14 增量编码器A- 
SSI编码器数据+ SSI编码器数据- 

2 增量编码器B+ 15 增量编码器B- 
SSI编码器时钟+ SSI编码器时钟- 

3 增量编码器Z+ 16 增量编码器Z- 
4 霍尔U+ 17 霍尔V+ 
5 霍尔W+ 18 8V电源 
6 旋转变压器正弦+ 19 旋转变压器正弦- 
7 旋转变压器余弦+ 20 旋转变压器余弦- 
8 旋转变压器参考+ 21 旋转变压器参考- 
9 正弦编码器正弦+ 22 正弦编码器正弦- 
10 正弦编码器余弦+ 23 正弦编码器余弦- 
11 反馈装置5V／8V电源 24 接地（5V／8V回路） 
12 电机温度传感器 25 电机温度传感器 
13 反馈装置5V／8V电源 26 电缆屏蔽层 

 



控制板  CDHD2 

26 快速入门指南 

CDHD2–AF／EC（LV）控制板顶部面板  

 

3.2 控制器接口–  C2 

数字和模拟输入和输出接线–  C2 

应根据您的应用程序要求进行数字和模拟输入和输出接线。 

未使用的引脚必须保持不接线。 

控制器接口（C2）和机器接口（C3）上的公共输入和输出已在驱动器内部连接。 

24 VDC 电源和回路可以在控制器接口（C2）或机器接口（C3）上进行连接，但不需要同时在

两个接口上进行连接。 

在 CDHD2 型号上的所有数字输入和数字输出都具有光电隔离性。 

快速输出只能作为漏极进行连接。所有其他的数字输入和输出可以作为源极或漏极进行连接。 

如果快速数字输出和常规数字输出均作为漏极进行配置，则一个电源通常可用于所有的输出。 

根据建议，可以将快速输出（7 或 8）用于电机制动释放信号。 

需要为电机制动器提供单独的电源。如果负荷具有电感性（如：继电器），则必须加装外部续

流二极管。 

Daisy Chain / Gantry 
C8: 0.1" IDC Female 

1 DC Shield 

2  

3 RX 

4 GND 

5 TX 

6 GND 

7 Gantry A+ 

8 Gantry A- 

9 Gantry B+ 

10 Gantry B- 

 

RS232 
C7: 4p4c 

1 RX 

2 GND ISO 

3 TX 

4  

 

EtherCAT IN 
C5: RJ45  

1 TX + 

2 TX - 

3 RX + 

4  

5  

6 RX - 

7  

8  

 

EtherCAT OUT 
C6: RJ45 

1 TX + 

2 TX  - 

3 RX + 

4  

5  

6 RX  - 

7  

8  

 

CANopen OUT 
C6: RJ45 

1 CANH 

2 CANL 

3 FGND 

4  

5  

6  

7 FGND 

8  

 

CANopen IN   
C5: RJ45 

1 CANH 

2 CANL 

3 FGND 

4  

5  

6  

7 FGND 

8  

 

Daisy Chain / Gantry 
C8: 0.1" IDC Female 

1 DC Shield 

2  

3 RX 

4 GND 

5 TX 

6 GND 

7 Gantry A+ 

8 Gantry A- 

9 Gantry B+ 

10 Gantry B- 

 

RS232 
C7: 4p4c 

1 RX 

2 GND ISO 

3 TX 

4  

 

B: Ember Switch
T: CAN 120W	 Termination Switch

B：Ember开关 
T：CAN 120Ω终端开关 

菊花链／龙门式  
C8：0.1” IDC母线 

菊花链／龙门  
C8：0.1” IDC母头 

1 DC Shield 
2  
3 RX 
4 地 
5 TX 
6 地 
7 龙门A+ 
8 龙门A- 
9 龙门B+ 
10 龙门B- 

 
菊花链／龙门  

C8：0.1” IDC母头 
1 DC Shield 
2  
3 RX 
4 接 
5 TX 
6 接 
7 龙门A+ 
8 龙门A- 
9 龙门B+ 
10 龙门B- 
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数字输入接线–  C2 

 
 

数字输出接线–  C2 

 
 

源极输入  漏极输入  

C2 - 控制器I／F 
 

C2 - 控制器I／F 
 

开：11-30VDC 
关：0-5VDC 

开：11-30VDC 
关：0-5VDC 

公共输入 公共输入 

C2 - 控制器I／F 
 

C2 - 控制器I／F 
 

快速数字

输入_5 
快速数字

输入_5 

快速数字

输入_6 
快速数字

输入_6 

源极输出  漏极输出  

源极快速输出  漏极快速输出  

公共输出 

公共输出 

最大50 mA 
快速数字
输出_8 

最大100 mA 

最大100 mA 

最大100 mA 

最大100 mA 

最大100 mA 

最大100 mA 

最大50 mA 

最大50 mA 最大50 mA 
快速数字输出_回路 

快速数字
输出_8 

快速数字输
出_24V 

快速数字输
出_24V 
快速数字输
出_7 快速数字

输出_7 

快速数字输出_回路 
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模拟输入接线–  C2 

 
 

模拟输出接线–  C2 

 
 

地 

控制器／可编
程逻辑控制器  

控制器／可编
程逻辑控制器  

C2 - 控制器I／F 
 

C2 - 控制器I／F 
 

地 

流出 

流出 

（连接器外壳） 
电缆屏蔽层 电缆屏蔽层 

（连接器机体） 

电缆屏蔽层 电缆屏蔽层 
（连接器机体） （连接器外壳） 

地 

地 

模拟量输出 
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脉冲和方向光电隔离接线–  C2 

CDHD2 可以使具有 24 VDC 单端信号的 PLC 连接到驱动器。 

这种类型的信号需要使用 CDHD2 控制器接口（C2）上的快速数字输入。 

对于这种配置来说，CDHD2 输入 5 和 6 必须分别设置为 INMODE 17 和 18。（在

GEARMODE 0、1 和 2 中得到适用／公认）。 

l 可以将脉冲信号连接到引脚 32 上的快速数字输入 5。 

l 可以将方向信号连接到引脚 15 上的快速数字输入 6。 

l 可以将 PLC 侧的电缆屏蔽层连接到任何可用的屏蔽连接器。 

l 可以将 CDHD2 侧的电缆屏蔽层连接到 36 针连接器的外壳。 

注：  24 VDC电源必须由用户提供。 

 
 

 

控制器／可编
程逻辑控制器  

控制器／可编
程逻辑控制器  

C2 - 控制器I／F 
 

C2 - 控制器I／F 
 

电缆屏蔽层 电缆屏蔽层 

电缆屏蔽层 电缆屏蔽层 

（连接器机体） 

（连接器机体） （连接器机体） 

（连接器机体） 

漏极 

快速数字输

入_6 

快速数字输

入_6 

快速数字输

入_5 

快速数字输

入_5 

漏极输入  

公共输入 

公共输入 

源极输入  
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脉冲和方向差分输入接线–  C2 

当使用 CDHD2 控制器接口（C2）时： 

l 可以从引脚 28 和 11 上的控制器或 PLC 接收脉冲信号。 

l 可以从引脚 9 和 27 上的控制器或 PLC 接收方向信号。 

 

模拟编码器等效输出接线–  C2 

 
 

 

C2 - 控制器I／F 
 

C2 - 控制器I／F 
 

控制器／可编
程逻辑控制器  

控制器／可编
程逻辑控制器  

地 

地 地 

地 

（连接器机体） 

流出 

流出 

电缆屏蔽层 电缆屏蔽层 

电缆屏蔽层 电缆屏蔽层 
（连接器外壳） 

（连接器外壳） （连接器外壳） 

脉冲 

脉冲 



CDHD2 控制板  

快速入门指南 31 

电机制动器接线–  C2 

CDHD2 没有足够的电流来激活电机制动器，但是可以通过外部继电器来控制电机制动器。根

据建议，应当将控制器接口（C2）上的快速数字输出 7 用于继电器。 

电源、继电器和二极管的选型主要取决于应用领域中使用的实际电机制动器的规格。电机制动

器接线需要提供以下项目： 

l 续流二极管：D1 和 D2（例如：PN 1N4002）； 

l 继电器：24 V＜100mA； 

l 继电器线圈：＞500 Ω； 

l 外部电源：24V。 

 

当使用有感负荷（如：电机制动器）时，请务必按照接线图安装续流二极管。 

当使用直流继电器切换有感负荷（如：继电器时序电路、电机制动器或直流电磁铁）时，至

关重要的是，必须始终吸收电涌（如：二极管电涌），以保护触点，即：驱动器的数字输入

和输出。将这些有感负荷接通或断开会产生数百至数千伏的逆电动势（反电动势），这会严

重损坏触点并大大缩短产品寿命。 

 

 
  

C2 - 控制器I／F 
 

C2 - 控制器I／F 
 

公共输出 

源极模式 

漏极模式 

公共输出 

注：D_OUT_X可以表示任何数字输出。 
制动器 

制动器 

制动器 

制动器 

继电器 

继电器 
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3.3 机器接口–  C3 

应根据您的应用程序要求进行机器输入和输出接线。 

未使用的引脚必须保持不接线。 

控制器接口（C2）和机器接口（C3）上的公共输入和输出已在驱动器内部连接。 

24 VDC 电源和回路可以在控制器接口（C2）或机器接口（C3）上进行连接，但不需要同时在

两个接口上进行连接。 

在 CDHD2 型号上的所有数字输入和数字输出均具有光电隔离性。 

快速输出只能作为漏极进行连接。所有其他的数字输入和输出可以作为源极或漏极进行连接。 

如果快速数字输出和常规数字输出均作为漏极进行配置，则一个电源通常可用于所有的输出。 

根据建议，可以将快速输出（7 或 8）用于电机制动释放信号。 

需要为电机制动器提供单独的电源。如果负荷具有电感性（如：继电器），则必须加装外部续

流二极管。 

数字输入接线  

 
 

注：  EB型号–CDHD2 EB型号没有机器接口。 

漏极输入  源极输入  

C3 - 控制器I／F 
 

C3 - 控制器I／F 
 

开：11-30VDC 
关：0-5VDC 

开：11-30VDC 
关：0-5VDC 

公共输入 公共输入 
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数字输出接线–  C3 

 
 

3.4 电机反馈接口–  C4 

电机反馈接口应根据您的应用程序中待使用的反馈装置类型进行接线。请参照反馈接线常见类

型表。 

引脚 1、2、14 和 15 具有双重功能。 

电机温度传感器使用的引脚 25，已通过驱动器内部连接至 CDHD 的地。 

未使用的引脚必须保持不接线。 

反馈接线  

在下表中显示了有关最常见的反馈类型的建议。有关更多信息，请参阅驱动器使用手册。如果

您的电机反馈不符合下列任何一项，请联系技术支持部门。 

ServoStudio 电机安装向导和反馈界面可用于定义电机反馈类型、分辨率及其他参数。 

sensAR编码器  
Pin # 双绞线  信号说明  

1 双绞线 串行数据+ 

14 串行数据- 

11  +5 VDC 

24  0 VDC 
26  屏蔽 
 

BiSS-C编码器  
Pin # 双绞线  信号说明  

1 双绞线 串行数据+（SLO+） 

14 串行数据-（SLO-） 

2 双绞线 串行时钟+（MA+） 

15 串行时钟-（MA-） 

11  +5 VDC 

24  0 VDC 
26  屏蔽 

C2 - 控制器I／F 
 

C3 - 控制器I／F 
 

漏极输出  源极输出  

公共输出 

公共输出 

最大100 mA 

最大100 mA 

最大100 mA 

最大100 mA 

最大100 mA 

最大100 mA 



控制板  CDHD2 

34 快速入门指南 

 

增量编码器  AB 正交，带零位及霍尔信号  
Pin # 双绞线  信号说明  

1 双绞线 增量编码器A+ 

14 增量编码器A- 

2 双绞线 增量编码器B+ 

15 增量编码器B- 

3 双绞线 增量编码器Z+ 

16 增量编码器Z- 

4  霍尔U 

17  霍尔V 

5  霍尔W 

12 双绞线 电机温度传感器 

25 电机温度传感器 

11  +5 VDC 

24  0 VDC 

26  屏蔽 
 

-增量编码器  AB 正交，带零位及差分霍尔信

号  
Pin # 双绞线  信号说明  

1 双绞线 增量编码器A+ 

14 增量编码器A- 

2 双绞线 增量编码器B+ 

15 增量编码器B- 

9  霍尔U+ 

22  霍尔U- 

10  霍尔V+ 

23  霍尔V- 

3  霍尔W+ 

16  霍尔W- 

12 双绞线 电机温度传感器 

25 电机温度传感器 

11  +5 VDC 

24  0 VDC 

26  屏蔽 

 

只有差分霍尔信号  
Pin # 双绞线  信号说明  

9  霍尔U+ 

22  霍尔U- 

10  霍尔V+ 

23  霍尔V- 

3  霍尔W+ 

16  霍尔W- 

12 双绞线 电机温度传感器 

25 电机温度传感器 

11  +5 VDC 

24  0 VDC 
26  屏蔽 
 

多摩川增量型  
Pin # 双绞线  信号说明  

1 双绞线 增量编码器A+／霍尔U+ 

14 增量编码器A-／霍尔U- 

2 双绞线 增量编码器B+／霍尔V+ 

15 增量编码器B-／霍尔V- 

3 双绞线 增量编码器Z+／霍尔W+ 

16 增量编码器Z-／霍尔W- 

12 双绞线 电机温度传感器 

25 电机温度传感器 

11  +5 VDC 
24  0 VDC 

26  屏蔽 
 

正弦编码器  
Pin # 双绞线  信号说明  

9 双绞线 正弦编码器正弦+ 

22 正弦编码器正弦- 

10 双绞线 正弦编码器余弦+ 

23 正弦编码器余弦- 

12 双绞线 电机温度传感器 

25 电机温度传感器 

11  +5VDC 

24  0VDC 

26  屏蔽 
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正弦编码器，带霍尔信号  
Pin # 双绞线  信号说明  

9 双绞线 正弦编码器正弦+ 

22 正弦编码器正弦- 

10 双绞线 正弦编码器余弦+ 

23 正弦编码器余弦- 

4  霍尔U 

17  霍尔V 

5  霍尔W 

12 双绞线 电机温度传感器 

25 电机温度传感器 

11  +5 VDC 

24  0 VDC 

26  屏蔽 
 

正弦编码器，带零位信号  
Pin # 双绞线  信号说明  

9 双绞线 正弦编码器正弦+ 

22 正弦编码器正弦- 

10 双绞线 正弦编码器余弦+ 

23 正弦编码器余弦- 

3 双绞线 正弦编码器Z+ 

16 正弦编码器Z- 

12 双绞线 电机温度传感器 

25 电机温度传感器 

11  +5 VDC 

24  0 VDC 

26  屏蔽 

 

正弦编码器，带零位及霍尔信号  
Pin # 双绞线  信号说明  

9 双绞线 正弦编码器正弦+ 

22 正弦编码器正弦- 

10 双绞线 正弦编码器余弦+ 

23 正弦编码器余弦- 

3 双绞线 正弦编码器Z+ 

16 正弦编码器Z- 

4  霍尔U 

17  霍尔V 

5  霍尔W 

12 双绞线 电机温度传感器 

25 电机温度传感器 

11  +5 VDC 

24  0 VDC 

26  屏蔽 
 

施克5V（HIPERFACE协议和正弦信号）  
Pin # 双绞线  信号说明  

1 双绞线 串行数据+ 

14 串行数据- 

9 双绞线 正弦编码器正弦+ 

22 正弦编码器正弦- 

10 双绞线 正弦编码器余弦+ 

23 正弦编码器余弦- 

12 双绞线 电机温度传感器 

25 电机温度传感器 

11  +5 VDC 

24  0 VDC 

26  屏蔽 
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施克  8V（HIPERFACE协议和正弦信号）  
Pin # 双绞线  信号说明  

1 双绞线 串行数据+ 

14 串行数据- 

9 双绞线 正弦编码器正弦+ 

22 正弦编码器正弦- 

10 双绞线 正弦编码器余弦+ 

23 正弦编码器余弦- 

12 双绞线 电机温度传感器 

25 电机温度传感器 

18  +8 VDC 

24  0 VDC 

26  屏蔽 

 
海德汉（只是  EnDat 2.x 通讯）  
Pin # 双绞线  信号说明  

1 双绞线 串行数据+ 

14 串行数据- 

2 双绞线 串行时钟+ 

15 串行时钟- 

12 双绞线 电机温度传感器 

25 电机温度传感器 

11  +5 VDC 
24  0 VDC 

26  屏蔽 
 

海德汉（EnDat 2.x 协议和正弦信号 )）  
Pin # 双绞线  信号说明  

1 双绞线 串行数据+ 

14 串行数据- 

2 双绞线 串行时钟+ 

15 串行时钟- 

9 双绞线 正弦编码器正弦+ 

22 正弦编码器正弦- 

10 双绞线 正弦编码器余弦+ 

23 正弦编码器余弦- 

11  +5 VDC 

24  0 VDC 

26  屏蔽 

单圈：尼康17位单圈  | 多摩川17位单圈增量

型  
Pin # 双绞线  信号说明  

1 双绞线 串行数据+ 

14 串行数据- 

11  +5 VDC 

24  0 VDC 

26  屏蔽 
 

多圈：尼康17位多圈  | 多摩川17位多圈  | 三协

多圈  
Pin # 双绞线  信号说明  

1 双绞线 串行数据+ 

14 串行数据- 

11  +5 VDC 

24  0 VDC 
26  屏蔽 
 

旋转变压器  
Pin# 双绞线  信号说明  

6 双绞线 旋转变压器正弦+ 

19 旋转变压器正弦- 

7 双绞线 旋转变压器余弦+ 

20 旋转变压器余弦- 

8 双绞线 旋转变压器参考+ 

21 旋转变压器参考- 

12 双绞线 电机温度传感器 

25 电机温度传感器 

24 接地 可选：双绞线的内部屏蔽层

（正弦、余弦、参考） 

26  屏蔽 
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3.5 通讯接口  

请参见控制板引脚出线图。 

现场总线设备–  C5和C6 

接口 C5 和 C6 都是 RJ45 端口 ，用来 CAN 或者 EtherCAT 网络发送(Tx)和接 收(Rx)数据。 

在 CAN 和 EtherCAT 网络上安装，配置和操作驱动器详细说明，请参见 CDHD2 EtherCAT 和

CANopen参考手册。 

USB 串行接口–  C1 

为了进行调试，可以通过接口 C1（USB 端口）将驱动器连接到主机。强烈建议您使用由

Servotronix 提供的且已经通过可靠性测试和验证的 USB 电缆。 

RS232 串行接口–  C7 

为了进行调试，可以通过接口 C7（RS232 端口）将驱动器连接到主机。或者，也可以使用接

口 C1（USB 端口）。 

菊花链和龙门接口–  C8 

CDHD2 可通过菊花链连接的 RS232 线路进行寻址和控制。 

在菊花链 RS232 配置中，所有的驱动器必须通过接口 C8 进行菊花链连接。每个驱动器必须设

置一个唯一的地址，以便可以在网络上进行识别。 

3.6 驱动器寻址  

如果只有一个驱动器连接到主机，在默认情况下，驱动器地址应设置为 0，而不需要进行定义。 

如果两个或多个驱动器连接到网络，则必须为每个驱动器指定唯一的通讯地址。在配置菊花链

时，不能使用地址 0。 

l MV 型号：可以通过使用操作面板参数 P0003 或 VarCom 参数 ADDR 来设置驱动器地址。

然后，执行 SAVE 并重新启动驱动器。 

l LV 型号：可以通过使用前面板上的旋转地址开关来设置驱动器地址。然后，重新启动

驱动器。 

在 CANopen 网络中，必须为每个 CANopen 设备配置一个唯一的节点地址（标识号）。 

在 EtherCAT 网络中，一台设备没有必要专门配置一个物理节点地址（标识号）。EtherCAT 控

制器将配置地址。在 EtherCAT 网络中连接的两个或多个驱动器可以设置在同一个物理地址。

EtherCAT 控制器将自动设置 slave IDs。 
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4 功率板  

4.1 功率板引脚出线  

 

必须确保主电压等级匹配驱动器规格。不正确的外加电压可能会导致驱动器故障。  

在所有硬件连接完成之前，请勿接通电源。  

 

功率板接口会因具体的 CDHD2 型号而异。 

CDHD2-1D5／CDHD2-003（MV）功率板  

 
 

Functional Ground 
PE: Terminal M4 

 

1

STO – Safe Torque Off 
P1: Molex  |  26-28 AWG 

1 24 VDC (STO enable) 

2 Ground (24 VDC return)  

3  

4  

 

Motor 
P2: JST J300  |  18 AWG 

1 PE Functional Ground  

2 U Motor Phase U 

3 V Motor Phase V 

4 W Motor Phase W 

 

AC Input and Regeneration 
P3: JST J300  |  18 AWG 

1 B1+ DC Bus + 

2 B2 Regen Bus - 

3 L1 AC Phase 1 

4 L2 AC Phase 2 

5 L1C Logic AC Phase 1 

6 LC2 Logic AC Phase 2 

 

All drives of the specified rating have the same power board.具有指定规格的所有驱动器均配有相同的功率板。 

电机  
P2：JST J300 | 18 AWG 

1 PE 功能性接地 
2 U 电机相线 U 
3 V 电机相线 V 
4 W 电机相线 W 
 

STO-安全转矩关断  
P1：Molex | 26-28 AWG 

1 24VDC（STO 被启用） 
2 接地（24VDC 回路） 
3  
4  
 

交流电源输入和再生电阻  
P3：JST J300 | 18 AWG 

1 B1+ 直流母线+ 
2 B2 再生母线- 
3 L1 交流相线 1 
4 L2 交流相线 2 
5 L1C 逻辑交流相线 1 
6 LC2 逻辑交流相线 2 
 

功能性接地  
PE：端子 M4 
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CDHD2-4D5／CDHD2-006（MV）功率板  

 
 

Functional Ground 
PE: Terminal M4 

 

All drives of the specified rating have the same power board.

Regeneration 
P3: JST J300  |  16 AWG 

1 B1+ DC Bus + 

2 B2 Regen Bus - 

 

Motor 
P2: JST J300  |  16 AWG 

1 PE Functional Ground  

2 U Motor Phase U 

3 V Motor Phase V 

4 W Motor Phase W 

 

AC Input 
P4: JST J300  |  16 AWG  

1 L1 AC Phase 1 

2 L2 AC Phase 2 

3 L3 AC Phase 3 

4 L1C Logic AC Phase 1 

5 LC2 Logic AC Phase 2 

 

STO – Safe Torque Off 
P1: Molex  |  26-28 AWG 

1 24 VDC (STO enable) 

2 Ground (24 VDC return)  

3  

4  

 

1

STO-安全转矩关断  
P1：Molex | 26-28 AWG 

1 24VDC（STO 被启用） 
2 接地（24VDC 回路） 
3  
4  
 

电机  
P2：JST J300 | 16 AWG 

1 PE 功能性接地 
2 U 电机相线 U 
3 V 电机相线 V 
4 W 电机相线 W 
 

再生电阻  
P3：JST J300 | 16 AWG 

1 B1+ 直流母线+ 
2 B2 再生母线- 
 

交流输入  
P4：JST J300 | 16 AWG 

1 L1 交流相线 1 
2 L2 交流相线 2 
3 L3 交流相线 3 
4 L1C 逻辑交流相线 1 
5 LC2 逻辑交流相线 2 
 功能性接地  

PE：端子 M4 

具有指定规格的所有驱动器均配有相同的功率板。 

反
馈

 
控

制
器

I/F
 

机
器

I/F
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CDHD2-008／CDHD2-010／CDHD2-013（MV）功率板  

 
 

Functional Ground 
PE: Terminal M4 

 

STO – Safe Torque Off 
P1: Molex  |  26-28 AWG 

1 24 VDC (STO enable) 

2 Ground (24 VDC return)  

3  

4  

 

Motor 
P2: JST J400  |  14 AWG 

1 PE Functional Ground  

2 U Motor Phase U 

3 V Motor Phase V 

4 W Motor Phase W 

 

Regeneration 
P3: JST J400  |  14 AWG 

1 B1+ DC Bus + 

2 B2 Regen Bus - 

 

Main AC Input 
P4: JST J400  |  14 AWG 

1 L1 AC Phase 1 

2 L2 AC Phase 2 

3 L3 AC Phase 3 

 

Logic Power AC Input 
P5: JST J300  |  16 AWG 

1 L1C AC Phase 1 

2 L2C AC Phase 2 

 

All drives of the specified rating have the same power board.

1

具有指定规格的所有驱动器均配有相同的功率板。 

功能性接地  
PE：端子 M4 

STO-安全转矩关闭  
P1：Molex | 26-28 AWG 

1 24VDC（STO 被启用） 
2 接地（24VDC 回路） 
3  
4  
 

电机  
P2：JST J400 | 14 AWG 

1 PE 功能性接地 
2 U 电机相线 U 
3 V 电机相线 V 
4 W 电机相线 W 
 

再生  
P3：JST J400 | 14 AWG 

1 B1+ 直流母线+ 
2 B2 再生母线- 
 

逻辑交流电源输入  
P5：JST J300 | 16 AWG 

1 L1C 交流相线 1 
2 L2C 交流相线 2 
 

主交流电源输入  
P4：JST J400 | 14 AWG 

1 L1 交流相线 1 
2 L2 交流相线 2 
3 L3 交流相线 3 
 反

馈
 

控
制

器
I/F

 
机

器
I/F
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CDHD2-020／CDHD2-024（MV）功率板  

 
 

 

All drives of the specified rating have the same power board.

Main AC Input 
P4: JST J400  |  14 AWG 

1 L1 AC Phase 1 

2 L2 AC Phase 2 

3 L3 AC Phase 3 

 

Motor 
P4: Phoenix  |  10-11 AWG 

1 PE Functional Ground  

2 U Motor Phase U 

3 V Motor Phase V 

4 W Motor Phase W 

 

Regeneration 
P5: Phoenix  |  14 AWG 

1 B2 Regen Bus - 

2 B1+ DC Bus + 

 

Logic Power AC Input 
P2: Phoenix  |  16 AWG 

1 L1C AC Phase 1 

2 L2C AC Phase 2 

 

Functional Ground 
PE: Terminal M4 

 

STO – Safe Torque Off 
P1: Molex  |  26-28 AWG 

1 24 VDC (STO enable) 

2 Ground (24 VDC return)  

3  

4  

 

1

功能性接地  
PE：端子 M4 

具有指定规格的所有驱动器均配有相同的功率板。 

STO-安全转矩关闭  
P1：Molex | 26-28 AWG 

1 24VDC（STO 被启用） 
2 接地（24VDC 回路） 
3  
4  
 

主交流电源输入  
P4：JST J400 | 14 AWG 

1 L1 交流相线 1 
2 L2 交流相线 2 
3 L3 交流相线 3 
 

逻辑交流电源输入  
P2：Phoenix | 16 AWG 

1 L1C 交流相线 1 
2 L2C 交流相线 2 
 

电机  
P4：Phoenix | 10-11 AWG 

1 PE 功能性接地 
2 U 电机相线 U 
3 V 电机相线 V 
4 W 电机相线 W 
 

再生  
P5：Phoenix | 14 AWG 

1 B2 再生母线- 
2 B1+ 直流母线+ 
 

控
制

器
I/F

 
机

器
I/F

 
反

馈
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CDHD2-003／CDHD2-006／CDHD2-012（LV）功率板  

 
 

4.2 安全转矩关断（STO）接口–  P1 

安全转矩关断（STO）是一种安全功能，可以防止驱动器传输能量给电机产生扭矩。 

只有连接 STO 启用与 STO 回路，才能使能 CDHD2 运行。 
STO 启用信号电压必须达到 24 VDC。 

若应用不要求 STO 控制，则将跳线引脚 4 连接至引脚 1，引脚 3 连接至引脚 2，以 跳过 STO。 

请参见功率板引脚出线图。 

Motor 
P2:  Wurth   |  12-24 AWG 

1 PE Functional Ground  

2 U Motor Phase U 

3 V Motor Phase V 

4 W Motor Phase W 

 

Power 
P2:  Wurth   |  12-24 AWG 

1 PE Functional Ground  

2 VIN+ Input Voltage + (20-90V)   

3 VIN- Input Voltage Return   

4 VL+ Logic Input Voltage (20-48V) 

5 VL- Logic Input Voltage Return 

 

1

1

STO – Safe Torque Off 
P1: Molex  |  26-28 AWG 

1 24 VDC (STO enable) 

2 Ground (24 VDC return)  

3  

4  

 

1

STO-安全转矩关闭  
P1：Molex | 26-28 AWG 

1 24VDC（STO 被启用） 
2 接地（24VDC 回路） 
3  
4  
 

电机  
P2：Wurth | 12-24 AWG 

1 PE 功能性接地 
2 U 电机相线 U 
3 V 电机相线 V 
4 W 电机相线 W 
 

电源  
P2：Wurth | 12-24 AWG 

1 PE 功能性接地 
2 VIN+ 输入电压+（20-90V） 
3 VIN- 输入电压回路 
4 VL+ 逻辑输入电压+（20-48 V） 
5 VL- 逻辑输入电压回路 
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4.3 电机电源接口–  P2／P4 

CDHD2 不同型号的电机电源接口插头会不同 

请参见功率板引脚出线图。 

4.4 再生电阻器接口–  P3／P5 

CDHD2 不同型号的再生电阻接口插头会不同。 

若应用需要再生电阻 (regen) ，请在端子 B1+ 和 B2 之间连接再生电阻。 

CDHD2-1D5 和 CDHD2-003 （120／240VAC）型号的再生电阻与交流电源输入，集成在一个

接口。 

请参见功率板引脚出线图。 

4.5 交流输入接口  

CDHD 2 不同型号的交流输入接口插头会不同。 

CDHD2-1D5 和 CDHD2-003 型号的再生电阻与交流电源输入，集成在一个接口。由于这些型

号仅支持单相交流电，因此没有母线电源的 L3 端子。 

请参见功率板引脚出线图。 

 
必须确保主电压等级匹配驱动器规格。不正确的外加电压可能会导致驱动器故障。 
在所有硬件连接完成之前，请勿接通电源。 

 

 

防止浪涌电流：  
母线电源(L1-L2-L3): 在启动母线电源之后，等待 1 分钟，然后再次启动（不管断电时间有 多
长）。  
逻辑电源 (L1C-L2C): 在关闭逻辑电源后，等待 1 分钟，然后再次启动。 
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5 软件  

5.1 ServoStudio 安装  

用 ServoStudio 软件，为您的应用配置驱动器。 

1. 可以从 Servotronix 网站下载 ServoStudio 软件或联系技术支持部门。 

2. 在主机上安装 ServoStudio。 

3. 可以从 Windows Start“开始”菜单或桌面上的快捷方式启动 ServoStudio。 

5.2 上电  

 完成硬件连接后，接通驱动器电源。 

4. 驱动器第一次通过 USB 接口连接至主机时，Windows 将检测到设备并显示发现新硬件 的
安装向导并提示您选择“驱动程序”文件夹。 

浏览到文件夹：＼Program Files（x86）＼Servotronix＼ServoStudio＼Drivers 

安装向导将自动选择安装文件夹安装驱动器文件。 

5.3 驱动器配置  

 在 ServoStudio 中，可以从导航菜单中选择电机安装向导。 

可以按照提示为您的专用电机配置 CDHD2。 

5. 电机安装（Motor Setup）完成之后，可以使用 ServoStudio 自动调整向导为您的特定应用

优化驱动参数。 
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6 驱动器状态代码  

CDHD2 的 5 位显示器可以显示驱动器的状态，如：操作模式、驱动器使能状态、警告和故障

状态。 

 

          
 数位 5   DP5   数位 4   DP4   数位 3   DP3   数位 2   DP2   数位 1   DP1  

 

注： 
CDHD2 LV型号设有1位数字显示器。 LV型号可以使用相同的状态代码，但必须按顺序显示

代码字符。 

操作状态代码  

在具有 5 位数字显示面板的型号上，这些代码前面带有 S （状态模式）。 

数位或DP 显示器  说明  

DP 1 .  驱动器使能 

 .  驱动器去使能 

数位1和2  操作模式（取决于COMMODE） 

  如果COMMODE 0：模拟／P＆D／串行（OPMODE） 

 0 0  0＝ 速度控制（通过使用串行命令） 

 0 1  1＝ 速度控制（通过使用模拟输入） 

 0 2  2＝ 电流控制（通过使用串行命令） 

 0 3  3＝ 电流控制（通过使用模拟输入） 

 0 4  4＝ 位置控制（通过使用传动装置输入） 

 0 8  8＝ 位置控制（通过使用串行命令） 

  如果COMMODE 1：（对象6061） 

 P P  1＝ 位置模式 

 P S  3＝ 速度模式 

 P t  4＝ 转矩模式 

 H H  6＝ 回零模式 

 S P  8＝ 周期性同步位置模式 

 S S  9＝ 周期性同步速度模式 

 S t  10＝ 周期性同步转矩模式 

DP 2 .  EtherCAT／CANopen OP模式被激活 

 .  EtherCAT／CANopen INIT模式 
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数位或DP 显示器  说明  

数位3 r  电机正在运转 

 .  电机未运转 

数位4 #  警告代码的第一个字符 

 .  无故障或无警告 

数位5 S  状态模式 

 P  参数模式 

 C  命令模式 

 d  监控模式 

 F  故障和信息模式 

警告代码  

这些代码在装有 5 位数字显示面板的驱动器上以 S （状态模式）开头。 

警告  

代码  名称  说明  需要采取的行动  

_  实时过载警告 驱动器检测到 CPU 接近其计算能力 
上限。 

 

b  多摩川电池欠压 电池电压接近故障水平。仅适用于多

摩川编码器。 
尽快更换电池。 

c  再生电阻器过载 再生电阻器过载。  

F  折返 驱动器折返电流下降到驱动器折返电 
流警告阈值以下

（MIFOLDWTHRESH），或者电机 
折返电流下降到电机折返电流警告阈 
值以下（IFOLDWTHRESH）。 

检查驱动器-电机尺寸规格。如

果驱 动器或电机的尺寸对于应

用系统而 言过小（动力不

足），就可能出现 此警告。 

H  电机温度过高 电机过热。  

L 1  硬件正向限位开关打开  硬件正向限位开关被激活。  

L 2  硬件负向限位开关打开 
 

硬件负向限位开关被激活。  

L 3  硬件正负向限位开关打

开 
 

硬件正负向限位开关都被激活。  

L 4  软件正向限位开关跳闸 软件正向限位开关被激活。 
PFB＞POSLIMPOS和 
POSLIMMODE＝1 
 

 

L 5  软件负向限位开关跳闸 软件负向限位开关被激活。 
PFB＜POSLIMNEG和 
POSLIMMODE＝1 

 

L 6  软件限位开关跳闸 软件正负向限位开关被激活。 
PFB＞POSLIMPOS和 
PFB＜POSLIMNEG和 
POSLIMMODE＝1 
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警告  
L 7  龙门轴正向限位开关警告 第二个龙门轴已经到达硬件或软件正向限

位开关。 
 

L 8  龙门轴负向限位开关警告 第二个龙门轴已经到达硬件或软件负向限

位开关。 
 

n  STO 在驱动器去使能时，未连接 STO 信 
号。 

检查 STO 连接（P1）是否正确

连 接。 

o  母线交流电源线断开 母线电源的主电源至少有一相没有连

接。 
 

r  在 SININIT 之后检测到 
偏置和/或增益调整值 

在 SININIT 之后检测到较大的偏置和/ 
或增益调整值。 
 触发此警告的数值为宣告故障值的一 
半。虽然系统可以继续操作，但是这 
些数值表示系统存在问题，并且可能 
会随着时间的推移而加剧。 

检查编码器和相关硬件。  
这些数值表示电子设备（比如

编码 器、驱动器）或连线性能

下降（比 如连线电阻增加，线

间泄漏增 加）。必须分析和修

复问题。 

S 1  无法在模拟OPMODE模
式下使用SFBTYPE 1  

无法在模拟操作模式（即：OPMODE 
1、OPMODE 3）下使用指定类型的

第二反馈。 

 

t  温度过高 功率板和/或控制板和/或电源模块 
（IPM）的温度超过了预设限值。 

检查环境温度是否超过了驱动

器的 规格，如果超过，请联系

技术支持 部门。 

u  欠压 母线电压低于最小值。 检查主交流电压电源是否连接

到驱动器，且是否接通。 
确认UVMODE的设置是否正

确。 
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故障代码  

这些代码在具有 5 位数字显示面板的驱动器上以 F （故障模式）开头。 

故障  

代码  名称  说明  要采取的行动措施  

- 5  电机安装失败 电机安装程序失败 (MOTORSETUPST 
指令可表明原因) 

检查相位和电机接线。必须确

保选择正确的反馈电缆类型，

并遵循MOTORSETUPST中的

提示。 
 

- 1  未配置 需要对驱动器进行配置。 设置驱动器参数并执行

CONFIG。 
 

_  实时过载故障 CPU 超过了其计算能力上限。实时执 
行时间超过 31.25微秒。 

请联系技术支持部门。 

≡  看门狗故障 通常是由于发生了不可预料的情况。 
在重新上电之前，该驱动器无法使 
用。 

请联系技术支持部门。 

A 4  CAN电源故障 CAN总线的内部电压电源有问题。 驱动器可能需要进行维修。请

联系技术支持部门。 
 

b  驱动器被锁定 安全代码与密钥不匹配。致命故障：

驱动器不能投入正常运行。 
 

请联系技术支持部门。 

b 1  PLL（锁相环）同步故

障 
控制器同步化信号缺失或不稳定。只 
有在通过 SYNCSOURCE 命令启用 同
步化的情况下，才会检测到该故 障。 
 

检查控制器是否提供同步信

号。检查电缆连接和接线是否

正确。 

C 1  CAN 心跳信息丢失 驱动器检测到 CAN 主站和驱动器之 
间的连接断开。 

重新连接主站与从站，然后重

新启动驱动器。 

e  参数内存校验和故障 用来存储驱动器参数的非易失内存为 
空，或者数据被损坏。 如果在断电过

程中没有完成保存报 错，就可能出现

这种故障。 

重新配置驱动器，或下载参数

集，并保存参数。 
如果问题依然存在的话，请联

系技术支持部门。 

E  写入闪存存储器失败 存取闪存存储器的内部问题。致命故 
障，驱动器不能工作 

请联系技术支持部门。 

e 1 0 1  FPGA配置失败 FPGA 需要的代码没有加载，致命故 
障，驱动器不能工作。 

请联系技术支持部门。 

e 1 0 5  自检测试失败 上电自检测试失败。致命故障，驱动 
器不能工作。 

请联系技术支持部门。 

e 1 0 6  控制EEPROM故障 控制板上 EEPROM 的存取问题。致 
命故障；驱动器不能工作。 

请联系技术支持部门。 

e 1 0 7  功率 EEPROM故障 功率板上 EEPROM 的存取问题。致 
命故障；驱动器不能工作。 

请联系技术支持部门。 
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故障  

e 1 0 8  母线电压测量电路失效 母线电压的测量电路发生故障。 复位故障。如果故障依然存

在，则驱动器可能需要进行维

修。请联系技术支持部门。 
 

e 1 0 9  电流传感 器的偏置超 出
范 围 

电流传感器计算的偏置超出范围。 复位故障。如果故障依然存

在，则驱动器可能需要进行维

修。请联系技术支持部门。 
 

e 1 2 0  FPGA版本不匹配 FPGA版本与固件版本不匹配。 更新FPGA版本或驱动器版本。 

e 1 2 1  内部错误 因为一个当型死循环或者一个数值问 
题而导致内部错误。 

请联系技术支持部门。 

e 1 2 3  电机铭牌读取操作失败 无法读取电机铭牌数据。 重新连接反馈设备。确保电机

铭牌 数据存在。 

e 1 2 4  需要保存和重启 参数已更改，并且需要保存和重启，

才能生效。 
 

保存并重新启动驱动器。 

e 1 2 5  现场总线版本不匹配 EtherCAT - MicroBlaze版本与驱动器

指定的版本不匹配。 
 

必须确保正确的版本已经下载

到驱动器。 

e 1 2 6  ESI版本不匹配 EtherCAT - ESI版本与驱动器指定的

版本不匹配。 
 

必须确保正确的版本已经下载

到驱动器。 

e 1 2 7  检测到输出电流过大 在一个数字输出中检测到过大的电 
流。 
 在出现此故障后，会禁用驱动器。 

确认数字量输出的接线是否正

确。必须输出电路没有短路。 

e 1 2 9  反馈类型自动检测失败 反馈类型自动检测无法识别反馈设备

的类型。 
该故障会禁用驱动器。 

确认连接是否正确。手动配置

实际的反馈类型。 

e 1 3 0  EnDat分辨率过高 EnDat高分辨率反馈无法由驱动器处

理。 
该故障会禁用驱动器。 

 

e 1 3 1  MOTORNAME／MTP数
据不匹配 

驱动器可能以前已经为另一个不同类

型的电机进行了配置。 
该故障会禁用驱动器。 

清除MOTORNAME，并清除故

障。 
使用已连接电机的参数进行调

整。 

e 1 3 2  该驱动器不支持固件版

本 
高于1.44.X的固件版本无法在此驱动

器上运行。 
该故障会禁用驱动器。 

将兼容的固件版本下载到驱动

器。 

e 1 3 4  ESI供应商数据不匹配 在EtherCAT上，ESI供应商数据与驱

动器指定的数据不匹配。 
该故障会禁用驱动器。 

必须确保将正确的供应商数据

下载到驱动器。 
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故障  

F 1  驱动器折返 驱动器的平均电流超过了其额定持续

电流。在发出折返警告之后，会发生

此故障。 

检查电机-驱动器尺寸规格。如

果驱 动器的尺寸对于应用系统

而言过小 （动力不足），就可

能出现此警 告。 确认换相角正

确（亦即换相处于平 衡状

态）。 

F 2  电机折返 电动机的平均电流超过了其额定持续

电流。在发出折返警告之后，会发生

此故障。 

检查驱动器-电机尺寸规格。如

果电 机的尺寸对于应用系统而

言过小 （动力不足），就可能

出现此警 告。 

F 2 H  脉冲序列频率过高 外部脉冲序列频率超过了指定的最大 
输入频率。 

降低控制器发出的齿轮脉冲的

频率。 

F 3  失速故障 发生失速故障的原因是电机处于停止

状态的时间太长，即：在【时间＞

STALLTIME】中的【I＞
MICONT】、【I＞0.9 ILIM】和【V
＜STALLVEL】。 

清除失速条件，并注意防止存

在失速条件。 

F b 1  现场总线 - 目标位置超

过速度限制 
来自控制器的目标位置命令被拒绝，

因为这会导致电机超过速度限值。 
 

使能驱动器并发送有效的位置

命令。 

F b 1 2  现场总线插补周期超过

同步时间 
现场总线插补周期超过了已定义的同

步时间。 
调整周期时间设置。 

F b 1 3  已接收的对象索引超过

了对象阵列的尺寸 
 

 重新设置驱动器。 

F b 3  EtherCAT –电缆断开 控制器与驱动器之间的连接被断开。 重新建立控制器与驱动器之间

的连接。 
 

F b 4  现场总线目标命令丢失 现场总线控制器连续3次未发送目标

命令。 
清除故障，并让控制器发送新

命 令。 
 

F b 7  CAN处于总线断开状态 由于通讯错误，驱动器与CAN总线断

开，不再发送／接收通讯数据包。 
检查 CAN 连线，并确认 CAN 
网络功能正常。 

F b 8  EtherCAT数据包丢失 EtherCAT数据包丢失。 确保 EtherCAT主站（控制器） 
在 （主站）指定的时间内发送

数据 包。 

F b 9  现场总线 - 驱动器被激

活，但并不处于运行状

态 

在接收到移动到较低通信状态的命令

时，驱动器被使能并处于运行状态。 
必须确保在驱动器被使能后，

控制器不会切换到较低的通信

状态。 
G 1  龙门误差轴故障（Active 

Disable） 
龙门误差轴报告了故障，需要Active 
Disable通过主轴处理。 
 

纠正龙门误差轴故障，并使用

GANTRYCLRFLT。 

G 2  龙门误差轴故障（非Active 
Disable） 

龙门误差轴报告了故障，不能由Active 
Disable处理。 

纠正龙门误差轴故障，并使用

GANTRYCLRFLT。 

G 3  驱动器间通信故障 驱动器间通信层存在同步丢失或超时错

误。 
检查驱动器间通信电缆的物理连接

是否正确。 
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G 4  龙门对齐过程失败 在对齐过程中，由于超时或故障或驱动器

被禁用，可能会出现龙门对齐失败。 
 

 

G 5  龙门误差控制器处于饱和

状态 
龙门控制器的电流命令处于饱和状态。  

G 6  龙门轴未收到来自对方的

PFB确认 
龙门轴将位置反馈数据发送给对方，但对

方没有确认收到。 
检查驱动器间通信电缆的物理连接

是否正确。 

G 7  龙门式FIFO缓冲高于预期

值 
FIFO缓冲计数器显示帧数高于预期值。  

G 8  通信错误太多 
 

连续或奇偶或超时错误太多。  

G 9  龙门通信错误率高 通信错误的数量已经超过了可接受的比

率。 
 

G 1 0  龙门轴没有收到来自对方

的回零偏置确认 
龙门轴将回零偏置数据发送给对方，但对

方没有确认收到。 
检查驱动器间通信电缆的物理连接

是否正确。 

G 1 1  龙门轴未使能 在使能龙门时，龙门轴未使能。 检查龙门驱动器是否工作正常。 

G 1 2  龙门轴报告故障 
 

龙门轴报告了故障。 纠正并清除故障。 

G 1 3  龙门回零失败 
 

龙门回零失败。 纠正并清除故障。 

H  电机温度过高 电机过热，或者没有针对电机温度传 
感器正确设置驱动器。 

确认驱动器配置无误（使用 
THERMODE, THERMTYPE, 
THERMTHRESH 和 
THERMTIME），并且根据需

要将 电机温度传感器正确连接

到驱动 器。  
如果驱动器的配置和连线无

误，检 查电机的尺寸规格对应

用系统而言 是否过小。  

J  超速 实际速度超过速度限值的1.2倍。可以

通过使用VLIM来设置速度限值。 
确认 VLIM 的设置符合应用需

求。 使用速度环调节功能检查

是否存在 过冲。 

J 1  超过最大位置误差 位置误差（PE）已经超过了位置误差

限值（PEMAX）。 
更改驱动器调节功能，以改进

位置 跟踪；或增加 PEMAX，

以允许更 大的位置误差。 

J 2  超过最大速度误差 速度误差（VE）已经超过了速度误差

极限（VEMAX）。 
更改驱动器调节功能，以改进

速度 跟踪；或增加 VEMAX，

以允许更 大的速度误差。 

J 3  PE值过大 位置误差（PE）达到了软件限值。 检查调节功能。 

J 4  检测到电机失控状态 虽然命令电流沿正方向流动，但电机

却沿负方向转动。换向不正确。 
（实际电流、加速度与速度的代数符

号不匹配。） 

纠正MPHASE设置。激活并改

进寻相过程。 
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J 5  第二反馈位置不匹配 电机与负荷之间的位置偏差太大。 提高SFBPETHRESH、

SFBPETIME和SFBPEMAX或

者改进位置调节功能。 

n  STO故障 当驱动器被使能时，STO信号未连

接。 
检查STO连接器（P1）的接线

是否正确。 

n 1  再生过电流 超过了预设的再生电流限值。 增加再生电阻的数值。 

n 3  发出紧急停机 定义为紧急停机的输入已经被激活。 关闭该输入。 

n 4 1  动力制动器开路负载 动力制动器输出开路负载 确保动力制动器负载电缆连接

正确，并防止受到损坏。 

n 4 2  动力制动器短路 动力制动器输出短路 更换电机制动器或整个电机。 

n 4 3  无效的增益表数据 无法满足条件LMJRGT1＜LMJRGT2
＜LMJRGT3。 

修改并更正增益表。 

n 4 5  动力制动器故障 动力制动器发生故障。 更换电机制动器。 

o  过电压 母线电压超过了最大值。 检查再生电阻是否满足应用系

统要求。 

o 1 5  +15V 超出范围 内部+15 V 电源超出范围。 驱动器可能需要进行维修。请

联系技术支持部门。 

o - 1 5  -15V 超出范围 内部-15 V 电源超出范围。 驱动器可能需要进行维修。请

联系技术支持部门。 

o 5  5V超出范围 5V 电压低，或断电。 在断电过程中可能发生。 如果

在其它情况下发生，请联系技 
术支持部门。  

o 6  逻辑交流电源故障 逻辑主电源关闭。 不需要采取任何措施。这是关

闭逻辑电源时的正常反应。  

o 7  母线交流电源线断开 母线主电源的至少一个相线没有连

接。 
检查母线交流电源是否连接。

必须确保电源已经接通。 

o 8  再生电阻过载 再生电阻负载超过了其允许的功率。 检查再生电阻器的规格是否适

合应用系统的要求。 

o 9  数字输出过电流 检测到了数字输出过电流。 
该故障会禁用驱动器。 

检查数字输出的连接。 

P  过电流 检测到驱动器输出端的过电流。 
驱动器允许连续三次发生此故障。在

连续发生三次故障之后，驱动器会强

制延迟1分钟，然后才能重新启用。 

检查电机连接是否短路。 
检查在电流环中会否有幅度过

大 的超调。 

P 2  电流环不稳定 检测到意外的大电流超调 检查并修改当前的控制器设

置。 
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P 3  检测到IQ电流过高 检测到IQ电流大于ILIM的120％。 检查并修改当前的控制器设

置。 

r 1 0  正弦反馈通信故障 在驱动器与EnDat／HIPERFACE编码

器之间存在通信问题。 
检查数据和时钟信号是否正确

连接到EnDat或HIPERFACE编
码器。电缆必须被屏蔽。 

r 1 4  正弦编码器正交故障 在计算与实际的编码器正交信息之间

不匹配。 
检查反馈设备的接线是否正

确。 
检查是否选择了正确的编码器

类型（MENCTYPE）。 

r 1 5  正弦／余弦校准无效 正弦／余弦校准参数超出了范围。此

故障与旋转变压器和正弦编码器反馈

有关。 

重新执行正弦／余弦校准过

程。 

r 1 6  反馈5V过电流 由驱动器在5V主编码器电源上供应的

电流已经超过预设的电流限值。 
驱动器允许连续三次发生此故障。在

连续发生三次故障之后，驱动器会强

制延迟1分钟，然后才能重新启用。 

CDHD2 最多可以为第二编码器

提供 250 mA 的电流。  
检查编码器是否有短路。  
检查编码器吸收的电流是否超

过电 流限值。 

r 1 7  第二反馈零位线路断路 第二编码器零位线路未连接。 检查驱动器的配置是否可以与

第二编码器的零位信号配合使

用，并检 查是否连接了零位信

号。 

r 1 8  第二反馈A／B线路中断 其中一个第二反馈信号未连接。 检查来自第二编码器的所有信

号是否正确连接到驱动器。 

r 1 9  第二反馈5V过电流 驱动器在 5V 第二编码器电源提供的 
电流超过了预设电流限值。 

CDHD2 最多可以为第二编码器

提供 250 mA 的电流。  
检查编码器是否有短路。  
检查编码器吸收的电流是否超

过电 流限值。  

r 2 0  反馈通信错误 与反馈设备的通信初始化错误。 检查反馈设备接线是否正确。 
检查是否选择了正确的编码器

类型（MENCTYPE）。 

r 2 1  尼康编码器操作故障 与尼康MAR-A40A反馈设备的通信初

始化错误。 
检查反馈设备接线是否正确。

检查是否选择了正确的编码器

类型（MENCTYPE）。 

r 2 3  寻相失败 换相初始化失败。在电机反馈设备中 
没有换相信息（比如霍尔信号）的系 
统中，会出现此故障。  

检查设置的电机反馈类型和寻

相参 数是否正确满足应用需

求。 

r 2 4  多摩川反馈装置初始化

失败 
多摩川反馈装置的初始化过程失败。 检查编码器接线是否正确。 

r 2 5  脉冲和方向输入断路 其中一个脉冲和方向信号未连接。 检查P与D输入的所有信号是否

正确连接到驱动器。 

r 2 6  多摩川绝对设备操作故

障 
反馈装置显示了多个故障，其中包

括：电池电压低或错误、超速、计数

错误、多圈错误。 

检查电池电压和反馈接线是否

正确。在编码器初始化期间，

必须防止电机高速运转。 
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r 2 7  电机相线断开 其中一个电机相线断开。其中一个电

机相线在超过 160 度的电气范围内为 
有效零值，而电流命令大于100。 

检查电机相线的接线是否正

确。 

r 2 8  旋转编码器初始化失败 驱动器无法检测到正弦／余弦信号的

正确增益设置或取样点。 
检查旋转变压器接线和增益值

是否正确。 

r 2 9  绝对编码器电池电压低 从驱动器的数据中检测到了用于指示

电池问题的错误位。 
更换电池，然后复位驱动器。

如果驱动器通电时更换电池，

则会保留位置信息。 

r 3 2  Endat2X反馈故障 当驱动器与EnDat编码器通信时，可

能会发生CRC错误。另外，此故障也

归因于EnDat编码器设置报警位，其

中报警位可用于指示编码器问题。 
该故障会禁用驱动器。 

重新设置编码器，其中包括：

关闭编码器电源。 

r 3 3  自定义绝对编码器内部

故障 
这种反馈装置故障指示了几个可能的

问题：电池电压低或错误、超速、计

数错误、多圈错误。 

检查电池电压和反馈接线是否

正确。在编码器初始化期间，

必须防止电机高速运转。 

r 3 4  PFB关闭校验和无效 计算得出的PFB备份数据的校验和与

预期的校验和不匹配。 
如果应用系统有相关要求，则

让机 器回零。  

r 3 5  PFB关闭数据不匹配 因为轴的运动，而导致无法恢复 PFB 
的多圈数据。 

如果应用系统有相关要求，则

让机 器回零。  

r 3 6  没有提供PFB关闭数据 PFB备份内存为空。 如果应用系统有相关要求，则

让机 器回零。  

r 3 7  编码器相位错误 在增量编码器的正常操作中，正交输

入A和B的相位差为90度。当根据A和

B信号同时检测到边缘转换时间时，

会发生相位误差。 
 
 

将 MENCAQBFILT 设置为 0，
以清 除 A 和 B 信号的滤波

器。如果问题 仍然存在，可能

是因为编码器有故 障。 

r 3 8  差分霍尔线路中断 差分霍尔传感器线路中断。 确保 HALLSTYPE 与使用的霍

尔传 感器匹配（单端或差

分）。 检查是否将差分霍尔传

感器的所有 信号都正确连接到

驱动器。  

r 3 9  AqB换相故障 AqB编码器的换相／编码器计数丢

失。 
零位信号可以作为用于检测换相/脉冲

丢失的参考位置。AqB编码器的计数

器可以在不同的零位位置进行比较。

在零位位置捕获之间，计数必须是准

确的MENCRESx4（如果移回到相同

的零位位置，则计数应为0）。 

如果在运动开始后不久发生故

障，请检查MENCRES设置是

否正确。 
如果在经过一段时间后出现故

障， 则可能是因为电磁干扰噪

音。改进 安装效果。确保接

地。确保在反馈 和电机线上连

接了屏蔽。 

r 4  A/B 线路中断 其中一个主反馈信号未连接。此故障

发生在增量编码器、旋转变压器和正

弦编码器反馈类型中。 

检查来自主反馈装置的所有信

号是否正确连接到驱动器。 

r 4 0  ServoSense编码器故障 驱动器通过通信，在 ServoSense 编 码
器上检测到一个内部故障。  

可以使用命令SRVSNSINFO来

识别此故障。 
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r 4 1  三协绝对式编码器故障 反馈装置显示了一个或多个故障，其

中包括：电池电压低或错误、超速、

计数错误、多圈错误。 

检查电池电压和反馈接线是否

正确。在编码器初始化期间，

必须防止电机高速运转。 

r 4 2  BiSS-C编码器显示了内

部故障 
该故障会禁用驱动器。 请参见由BiSS-C编码器制造商

提供的规格书。 

r 4 3  HIPERFACE数据错误 该故障会禁用驱动器。 请输入命令HSAVE 1。 

r 4 5  MENCZPOS数值与霍尔

传感器不匹配 
或者保存了不正确的MENCZPOS数
值，或者编码器设有不同的零位位

置。 
当基于MENCZPOS的电角度与霍尔传

感器的电角度之间的差值大于30度
时，就会申报故障。 
该故障会禁用驱动器。 

运行电机安装向导并保存新的

MENCZPOS数值。 

r 4 6  sensAR编码器位置故障 返回的位置值不再被认为可靠。 
该故障会禁用驱动器。 

重新启动驱动器。 

r 4 7  sensAR过温故障 设备温度过高。 
该故障会禁用驱动器。 

 

r 4 8  sensAR供电量不足以运

行 
该设备的电压电源已经下降到运行值

以下。 
该故障会禁用驱动器。 

检查编码器的电源是否充足。 

r 4 9  sensAR电池电压低于阈

值 
电池电压低于阈值。 
该故障会禁用驱动器。 

更换编码器电池。 

r 5  零位线路断路 编码器零位线路未连接。 检查驱动器的配置是否可以与

零位信号配合操作（使用 
MENCTYPE），并检查是否连

接 了零位信号。  

r 5 0  sensAR需要配置命令 sensAR需要重置命令

MTTURNRESET。 
该故障会禁用驱动器。 

 

r 5 1  内部位置同步故障 多圈和单圈模块的内部位置同步无法

正常工作。 
该故障会禁用驱动器。 

重新启动驱动器。 

r 5 2  多圈编码器一般故障 多圈模块无法正常工作。 
该故障会禁用驱动器。 

重新启动驱动器。 

r 5 3  sensAR固件与sensAR硬
件不兼容 

固件版本与sensAR硬件不兼容。 
该故障会禁用驱动器。 

请联系技术支持部门。 

r 6  无效霍尔信号 驱动器检测到霍尔反馈信号存在 000 
或 111 状态。 

检查是否所有霍尔信号都正确

连 接。在转动电机时，读取霍

尔状态 （使用 HALLS）以了

解哪些信号 没有连接。如果反

馈设备类型多摩 川，则检查反

馈连线是否正确。  

r 8  A／B超出范围 反馈模拟信号超出范围。此故障与旋 
转编码器和正弦编码器反馈有关。驱 
动器会根据 sin2 + cos2 = 1 算式来检 
查正弦和余弦信号的幅值是否正确。 

检查正弦和余弦信号的幅值是

否正确。 
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r 9  编码器模拟频率过高 计算得出的等效编码器输出频率超过

了该信号的上限值，即：4 MHz。 
检查用于设置等效编码器输出

的参数是否正确。 
如果使用正弦编码器，请检查

ENCOUTRES参数设置是否正

确。 

t 1  功率级温度过高 功率板上的温度超过了预设限值。 检查环境温度是否超过了驱动

器的 规格，如果超过，请联系

技术支持 部门。 

t 2  功率模块温度过高 在集成功率模块中的温度超过了预设 
限值。 

检查环境温度是否超过了驱动

器的 规格，如果超过，请联系

技术支持 部门。  

t 3  控制板温度过高 控制板的温度超过了预设限值。 检查环境温度是否超过了驱动

器的 规格，如果超过，请联系

技术支持 部门。  

t 4  温度传感器故障 温度传感器发生故障。 重新启动。如果问题依然存在

的话，请联系技术支持部门。 
 

u  欠压 母线电压低于最小值。 检查主交流电压电源是否连接

到驱动器，而且是否接通。 
可以通过使用UVTHRESH命令

来读取欠压限值。 
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