
 1

目录 
第一章 产品确认与型号说明 .................................................................................................................................................4 

1.1 产品确认 .....................................................................................................................................................................4 
1.1.1 产品确认事项（包括配线） .........................................................................................................................4 
1.1.2 伺服驱动器铭牌 .............................................................................................................................................4 
1.1.3 伺服电机铭牌 .................................................................................................................................................4 

1.2 产品各部分名称 .........................................................................................................................................................5 
1.2.1 CD420/CD430/CD620 伺服驱动器各部分名称.............................................................................................5 
1.2.2 伺服电机各部分名称 .....................................................................................................................................6 

1.3 产品型号说明 ............................................................................................................................................................6 
1.3.1 CD伺服驱动器型号说明.................................................................................................................................6 
1.3.2 SMH伺服电机型号说明..................................................................................................................................7 
1.3.3 SMH伺服电机动力线、抱闸线、编码器线..................................................................................................7 

第二章 使用事项及安装要求 .................................................................................................................................................8 
2.1 注意事项 ....................................................................................................................................................................8 
2.2 环境条件 ....................................................................................................................................................................8 
2.3 安装方向与间距 ........................................................................................................................................................8 

2.3.1 注意事项 ..........................................................................................................................................................8 
2.3.2 伺服驱动器安装示意图 ..................................................................................................................................8 

第三章 CD驱动器接口及连线..............................................................................................................................................11 
3.1 CD驱动器接口介绍..................................................................................................................................................11 
3.2 CD驱动器外部接线图..............................................................................................................................................12 
3.3 CD驱动器X1 接口....................................................................................................................................................13 
3.4 CD驱动器动力接口（CD420/X2、CD430/CD620/X2 和X5） ............................................................................14 
3.5 CD驱动器X3 和X4 接口 ..........................................................................................................................................15 

3.5.1 X3 接口 ..........................................................................................................................................................15 
3.5.2 X4 接口 ..........................................................................................................................................................15 

第四章 数字操作面板 ...........................................................................................................................................................16 
4.1 数字操作面板介绍 ..................................................................................................................................................16 
4.2 数字操作面板操作方法 ..........................................................................................................................................17 

例子 4-1：利用进制切换，设置电子齿轮比分母为 10000。 ............................................................................18 
例子 4-2：利用位单独调节，设置速度为 1000RPM和-1000RPM。 ................................................................18 

第五章 试运转操作与参数介绍 ...........................................................................................................................................20 
5.1 试运转操作 ..............................................................................................................................................................20 

5.1.1 试运转操作目的 ............................................................................................................................................20 
5.1.2 试运转操作注意事项 ....................................................................................................................................20 
5.1.3 试运转操作步骤 ...........................................................................................................................................20 
5.1.4 试运转操作框图 ...........................................................................................................................................21 

5.2 参数介绍 ..................................................................................................................................................................22 
参数列表：F000 组（设置驱动器指令） ............................................................................................................22 
参数列表：F001 组（设置实时显示数据） ........................................................................................................23 
参数列表：F002 组（设置控制环参数） ............................................................................................................24 
参数列表：F003 组（设置输入输出及模式操作参数） ....................................................................................26 
参数列表：F004 组（设置电机参数） ................................................................................................................28 
参数列表：F005 组（设置驱动器参数） ............................................................................................................29 

第六章 输入输出口操作 .......................................................................................................................................................31 
6.1 数字输入信号 ..........................................................................................................................................................31 

6.1.1 数字输入信号极性控制 ................................................................................................................................31 



 2

例子 6-1：数字输入信号DIN1 极性设置 .............................................................................................................31 
6.1.2 仿真数字输入信号 ........................................................................................................................................32 
例子 6-2：仿真数字输入口DIN1..........................................................................................................................32 
6.1.3 数字输入信号状态显示 ................................................................................................................................32 
6.1.4 数字输入信号地址以及功能 ........................................................................................................................33 
例子 6-3：驱动器使能设置 ...................................................................................................................................34 
例子 6-4：屏蔽正负限位设置 ...............................................................................................................................35 
例子 6-5：驱动器工作模式控制 ...........................................................................................................................35 
6.1.5 数字输入口接线 ............................................................................................................................................36 

6.2 数字输出信号 ...........................................................................................................................................................37 
6.2.1 数字输出信号极性控制 ................................................................................................................................37 
6.2.2 仿真数字输出信号 ........................................................................................................................................37 
6.2.3 数字输出信号状态显示 ................................................................................................................................37 
6.2.4 数字输出信号地址以及功能 ........................................................................................................................38 
例子 6-6：驱动器就绪设置 ...................................................................................................................................39 
6.2.5 数字输出口接线 ............................................................................................................................................39 

第七章 模式操作 ...................................................................................................................................................................42 
7.1 脉冲控制模式（“-4”模式） ....................................................................................................................................42 

7.1.1 脉冲控制模式接线 ........................................................................................................................................42 
7.1.2 脉冲控制模式相关参数介绍 ........................................................................................................................43 
7.1.3 脉冲控制模式例子 .......................................................................................................................................45 
例子 7-1：脉冲控制模式“-4”-通过外部数字输入口控制驱动器使能 ...............................................................45 
例子 7-2：脉冲控制模式“-4”-通过设置驱动器内部参数控制驱动器上电自动使能 .......................................46 

7.2 速度模式（“-3”或“3”模式） ..............................................................................................................................47 
7.2.1 模拟-速度模式接线 ......................................................................................................................................47 
7.2.2 模拟-速度模式相关参数介绍 ......................................................................................................................48 
7.2.3 模拟信号处理 ...............................................................................................................................................48 
7.2.4 模拟-速度模式计算步骤 ...............................................................................................................................49 
7.2.5 模拟-速度模式例子 .......................................................................................................................................50 
例子 7-3：模拟-速度模式（不设置死区电压与偏移电压） ..............................................................................50 
例子 7-4：模拟-速度模式（设置死区电压）......................................................................................................51 
例子 7-5：模拟-速度模式（设置偏移电压）......................................................................................................53 
例子 7-6：模拟-速度模式（设置死区电压和偏移电压） ..................................................................................54 

7.3 力矩模式（“4”模式） ...........................................................................................................................................56 
7.3.1 模拟-力矩模式接线 ......................................................................................................................................56 
7.3.2 模拟-力矩模式相关参数介绍 ......................................................................................................................56 
7.3.3 模拟信号处理 ...............................................................................................................................................57 
7.3.4 模拟-力矩模式计算步骤 ..............................................................................................................................57 
7.3.5 模拟-力矩模式例子 ......................................................................................................................................58 
例子 7-7：模拟-力矩模式（不设置死区电压与偏移电压） ..............................................................................58 
例子 7-8：模拟-力矩模式（设置死区电压和偏移电压） ..................................................................................60 

7.4 内部多段位置控制模式（“1”模式） ..................................................................................................................61 
7.5 内部多段速控制模式（“-3”或“3”模式） .......................................................................................................62 

例子 7-9：内部多段速控制 ...................................................................................................................................62 
7.6 内部力矩控制模式（“4”模式） ..........................................................................................................................63 

第八章 控制性能 ...................................................................................................................................................................64 
8.1 驱动器性能调节 .......................................................................................................................................................64 

8.1.1 手动调节 ........................................................................................................................................................64 



 3

8.1.2 自动调节（只用于速度环，位置环手动调节见 8.1.1）............................................................................67 
8.2 振动抑制 ...................................................................................................................................................................69 

第九章 通讯 ...........................................................................................................................................................................70 
9.1 传输协议 ...................................................................................................................................................................70 
9.2 数据协议 ...................................................................................................................................................................71 

9.2.1 下载（从上位机到从站） ...........................................................................................................................71 
9.2.2 上传（从从站到上位机） ...........................................................................................................................72 

第十章 报警排除 ...................................................................................................................................................................73 
10.1 报警信息 .................................................................................................................................................................73 
10.2 报警信息原因及排除 ............................................................................................................................................73 

第十一章 规格 .......................................................................................................................................................................75 
11.1 伺服驱动器与电机选型表 ....................................................................................................................................75 
11.2 伺服驱动器 .............................................................................................................................................................76 

11.2.1 伺服驱动器技术参数表 .............................................................................................................................76 
11.2.2 伺服驱动器机械尺寸图 .............................................................................................................................77 

11.3 伺服电机机械尺寸图/矩频曲线/技术参数表 ......................................................................................................78 
11.3.1 SMH60 伺服电机.........................................................................................................................................78 
11.3.2 SMH80 伺服电机.........................................................................................................................................79 
11.3.3 SMH110 伺服电机.......................................................................................................................................80 

11.4 伺服电机电缆接线表 ............................................................................................................................................82 
11.4.1 伺服电机动力电缆接线表 .........................................................................................................................82 
11.4.2 伺服电机编码器电缆接线表 .....................................................................................................................83 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 4

第一章 产品确认与型号说明 

1.1 产品确认 

1.1.1 产品确认事项（包括配线） 

表 1-1 产品确认表 

确认项目 备注 

到货的CD系列伺服系统是否与所定型号相符 请通过伺服电机的铭牌和伺服驱动器的铭牌

进行确认 

确认装箱清单里所包括的配件是否齐全 请看装箱清单 

是否有破损的地方 请从外表整体检查是否有因运输引起的损伤

是否有螺丝松动的地方 用螺丝刀检查是否有松动的地方 

 确认电机配线是否正确 如果客户没有购买配线，请购买电机配件包

1.1.2 伺服驱动器铭牌 

 
图 1-1 伺服驱动器铭牌 

1.1.3 伺服电机铭牌 

 
图 1-2 伺服电机铭牌 
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1.2 产品各部分名称 

1.2.1 CD420/CD430/CD620 伺服驱动器各部分名称 

图 1-3 CD420/CD430/CD620 伺服驱动器各部分名称 
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1.2.2 伺服电机各部分名称 

 
                              图 1-4 伺服电机各部分名称（不带制动器） 

1.3 产品型号说明 

1.3.1 CD 伺服驱动器型号说明 
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1.3.2 SMH 伺服电机型号说明 

 

1.3.3 SMH 伺服电机动力线、抱闸线、编码器线 
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第二章 使用事项及安装要求 
Kinco CD 系列伺服驱动器是基座安装型伺服驱动器。如果安装方式不正确，可能会发生一些故障，所以请根

据下述的注意事项进行正确安装。 

2.1 注意事项 

1. 电机固定螺丝必须锁紧； 
2. 固定驱动器时，必须确保每个固定处锁紧； 
3. 驱动器与电机电缆以及编码器电缆不能拉紧； 
4. 电机轴与设备轴安装必须保证对心良好，请使用连轴器或者胀紧套； 
5. 不要在伺服驱动器内部混入螺丝、金属屑等导电性异物或油等可燃性异物； 
6. 伺服驱动器与伺服电机是精密设备，请不要使其坠落或者遭受强力冲击； 
7. 安全起见，请不要使用有损伤或零件损坏的伺服驱动器。 

2.2 环境条件 

表 2-1 环境条件 

环境 条件 
温度 工作温度：0℃~40℃（不结冰） 

储藏温度：-10℃~70℃（不结冰） 
湿度 工作湿度：90%PH 以下（无凝露） 

储藏湿度：90%PH 以下（无凝露） 
空气 室内（无日晒），无腐蚀性气体，无易燃性气体 

无油气，无尘埃 
高度 海拔 1000m 以下 
振动 5.9m/s2 

2.3 安装方向与间距 

2.3.1 注意事项 

1. 请遵守伺服驱动器的安装方向，否则可能引起故障； 
2. 伺服驱动器与控制柜内壁以及与相邻驱动器间应留有规定的间距，否则可能引起故障。 

2.3.2 伺服驱动器安装示意图 

1. 一台伺服驱动器安装 
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图 2-1 一台伺服驱动器安装示意图 

2. 多台伺服驱动器安装 
伺服驱动器与控制柜内壁应留有足够的间距。另外，请在伺服驱动器的上部安装冷却用风扇，为了不使伺服驱

动器的环境温度出现局部过高现象，需使控制柜内的温度保持均匀。 

 
图 2-2 多台伺服驱动器安装示意图 

3. 其他情况 
伺服驱动器在墙壁上安装要垂直放置。使用制动电阻等发热性器件时，要充分考虑到散热情况，使伺服驱动器

不受影响。 
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图 2-3 安装方向示意图 
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第三章 CD 驱动器接口及连线 

3.1 CD 驱动器接口介绍 

表 3-1 CD 驱动器接口介绍 

接口 适用驱动器 符号 功能 

24VS 
GNDS 

外部逻辑电源“24V±15%”接口，电源需要有最小 0.5A 的输

出能力。 
COMI 数字输入信号公共端 
DIN1 
DIN2 
DIN3 
DIN4 
DIN5 
DIN6 
DIN7 

数字输入接口 

有效信号： 12V~24V 
无效信号：小于 5V 

 

PUL+ 脉冲或者正脉冲接口+ 
PUL- 脉冲或者正脉冲接口- 
DIR+ 方向或者负脉冲接口+ 

A 

DIR- 方向或者负脉冲接口- 

输入电压范围：3V~5V 
如果输入电压为 24V，请外部串联 2K
电阻。 

GNDA 模拟信号地 
AIN1 模拟信号输入接口 1。输入阻抗：200K 
AIN2 模拟信号输入接口 2。输入阻抗：200K 
GNDA 模拟信号地 
OUT1+ 数字输出接口1+

OUT1- 数字输出接口 1-
OUT2+ 数字输出接口2+
OUT2- 数字输出接口 2-
OUT3 数字输出接口 3 
OUT4 数字输出接口 4 

最大输出电流：100mA 
 

24VO 数字输出信号 5 电源输入端 
COMO 数字输出信号公共端 
OUT5+ 数字输出接口5+

X1 
CD420 
CD430 
CD620 

B 

OUT5- 数字输出接口 5-
最大输出电流：800mA 

U/V/W/PE 电机动力电缆接口 
L/N  主电源接口（单相 AC220 V） CD420 
RB+/RB- 刹车电阻接口      X2 

CD430 
CD620 

U/V/W/PE 电机动力电缆接口 

ENCODER OUT 电机编码器信号输出接口 
X3 

CD420 
CD430 
CD620 

RS232 RS232 通讯接口，与 PC 上位机或控制器通讯 

X4 
CD420 
CD430 

ENCODER IN 电机编码器接口 



 12

CD620 
R/S/T 主电源接口（CD430：单相或三相 AC220V，CD620：三相 AC380V）

RB+/RB- 刹车电阻接口 X5 
CD430 
CD620 

DC+/DC- 直流母线接口 

----- 
CD420 
CD430 
CD620 

SHIELD 电机电缆屏蔽线固定点 

3.2 CD 驱动器外部接线图 

 
图 3-1 CD 驱动器外部接线图 
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3.3 CD 驱动器 X1 接口 

 
图 3-2 CD 驱动器 X1 接口示意图 

 
 
  图 3-3 CD 驱动器 X1 接口接线图  
 
 
 
 
 
 
 



 14

3.4 CD 驱动器动力接口（CD420/X2、CD430/CD620/X2 和 X5） 

 

 

图 3-4 CD 驱动器动力接口
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3.5 CD 驱动器 X3 和 X4 接口 

3.5.1 X3 接口 

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3.5.2 X4 接口 

          
 

                                    
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

接口 针脚号 信号 描述 功能 
1 RXD 数据接收 
5 TXD 数据发送 
6 GND 信号地 

RS232 
通讯接口 

2 A 
7 /A 

编码器 A 相信号输出 

3 B 
8 /B 

编码器 B 相信号输出 

4 N 

X3 
（9 针母头） 

9 /N 
编码器索引信号输出 

电机编码器 
输出接口 

接口 针脚号 信号 描述 功能 
1 +5V 5V 电压输出 
9 GND 0V 
8 NC 空 
2 A 
10 /A 

电机编码器 A 相信号输入 

3 B 
11 /B 

电机编码器 B 相信号输入 

4 N 
12 /N 

电机编码器 Z 相信号输入 

5 U 
13 /U 

电机编码器 U 相信号输入 

6 V 
14 /V 

电机编码器 V 相信号输入 

7 W 

X4 
（15针母头） 

15 /W 
电机编码器 W 相信号输入 

电机编码器

输入接口 
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第四章 数字操作面板 

4.1 数字操作面板介绍 

数字操作面板可用于伺服驱动器内部各种用户参数的设定、各种指令执行及各种参数显示等功能。数字操作面

板各个显示部分及功能见表 4-1。 
表 4-1 数字操作面板显示及功能 

 

数字/点/键 功能 

① 用于指示数据的正负。“亮”代表负数，“灭”代表正数。 

② 
1. 设置参数的时候用于区分当前所在对象组和本对象组内地址数据； 
2. 在实时显示内部 32 位数据的时候，用于指示当前数据为 32 位数据的高 16 位； 
3. 在显示错误历史纪录的时候（F007），用于指示最早的错误。 

③ 
1. 在实时显示及调节参数时指示数据显示格式，“亮”代表十六进制，“灭”代表十进制； 
2. 在显示错误历史纪录的时候（F007），用于指示最新的错误。 

④ 
1. 亮代表当前显示数据为内部数据； 
2. 闪烁，代表驱动器功率部分处于工作状态。 

MODE 
1. 用于切换基本菜单； 
2. 在参数调节中，短按用于移动要调节的位，长按退出到上一级状态。 

▲ 按下▲键可增加设定值，长按可快速增加数值。 

▼ 按下▼键可减小设定值；长按可快速减小数值。 

ENTER 

1. 用于进入选择的菜单； 
2. 使当前参数处于设定状态； 
3. 当参数设定完后确认输入参数； 
4. 在实时显示内部 32 数据时，长按可以切换高低十六位。 

P..L 正限位信号激活。 

n..L 负限位信号激活。 

Pn.L 正负限位信号激活。 

整体闪烁 驱动器有错误发生，处于报警状态。 

参数调节显示模式为十进制时： 
“个位”闪烁：按▲键，当前数值加 1，按▼键当前数值减 1；“十位”闪烁：按▲键，当前数值加 10，按▼

键当前数值减 10；“百位”闪烁：按▲键，当前数值加 100，按▼键当前数值减 100；“千位”闪烁：按▲键，当前

数值加 1000，按▼键当前数值减 1000。 
参数调节显示模式为十六进制时： 
“个位”闪烁：按▲键，当前数值加 1，按▼键当前数值减 1； “十位”闪烁：按▲键，当前数值加 0X10，

按▼键当前数值减 0X10；“百位”闪烁：按▲键，当前数值加 0X100，按▼键当前数值减 0X100； “千位”闪烁：

按▲键，当前数值加 0X1000，按▼键当前数值减 0X1000。 
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十进制的参数在调节时，数据大于 9999 或者小于-9999 时候，显示模式自动切换为 16 进制进行显示，此时从

左到右第 3 个小数点点亮。 

4.2 数字操作面板操作方法 

 

图 4-1 数字操作面板操作示意图 
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注意：如果控制面板进入了非实时显示的界面，并且没有按键操作，则 20 秒钟后将自动跳回实时显示界面，

用于防止误操作。 

例子 4-1：利用进制切换，设置电子齿轮比分母为 10000。 

1. 按 MODE 进入主菜单中，选择 F003； 

2. 按 ENTER，进入地址选择界面； 

3. 按 ▲键，调整显示数据，使显示数据为 d3.35； 

4. 按 ENTER 键，显示 d3.35 当前值。再次按 ENTER 键，修改 d3.35 数值，此时右边第一位数字在闪烁。短按

MODE 键三次左移到左边第一位，按▲键，数值增加到 9000（此时数据为十进制）； 

5. 再次按▲键，数码管显示会改变为“271.0”，从左到右第三个小数点会点亮，此时为 16 进制显示。按 ENTER
键确认当前值，右边第一位小数点亮，此时电子齿轮分母成功修改为 10000。 

 
图 4-2 进制切换示意图 

例子 4-2：利用位单独调节，设置速度为 1000RPM 和-1000RPM。 

1. 按 MODE 进入主菜单中 F000； 

2. 按 ENTER，进入地址选择界面； 

3. 按▲键调整显示数据，使显示数据为 d0.02； 

4. 按 ENTER 键，显示 d0.02 当前值。再次按 ENTER 键，修改 d0.02 数值，此时右边第一位数字在闪烁； 

5. 短按 MODE 键三次，移动到左边第一位。按▲键，将其调为 1，按 ENTER 键确认当前值，右边第一位小数点

亮，此时速度为 1000RPM； 

6. 按▼键，将其调为-1，此时左边第一位小数点亮，代表当前数据为负数。按 ENTER 键确认当前值，右边第一

位小数点亮，此时速度为-1000RPM。 
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图 4-3 位单独调节示意图 
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第五章 试运转操作与参数介绍 

5.1 试运转操作 

5.1.1 试运转操作目的 

检测驱动器工作是否正常，电机运行是否平稳。 

5.1.2 试运转操作注意事项 

1. 请确保电机在无负载下运行，如果电机法兰固定在机械上，请确保电机轴与机械断开连接； 
2. 请确保电机电缆线、电机编码器线、电源线路（动力线路、控制电源线路）接线正确，具体接线方法请参考第

3 章； 
3. 试运转操作，长按“▲”或“▼”电机在运行时，外部控制器脉冲信号、数字输入信号以及模拟量信号将暂时

失效，因此试运转操作的时候一定要确保安全； 
4. 试运转操作时自动调用立即速度模式，即“-3”模式； 
5. 试运转操作结束后将自动跳出 F006 组。一旦跳出 F006 组，再次进入需要重新激活试运转操作； 
6. 如果电机线缆或者编码器电缆连接出错，电机实际转速可能为能够达到的最大转速，或者不转，实际电流值为

最大值。这时一定要及时松开按键，然后检查电缆连接情况并再次测试。 

5.1.3 试运转操作步骤 

1. 按 MODE 键，进入 F004 组，选择对象地址“d4.18”，检查电机型号； 
2. 按 MODE 键，进入 F000 组，选择对象地址“d0.02”，设定目标速度即“SpeedDemand_RPM”； 
3. 按 MODE 键，进入 F006 组，进行按键测试，默认值为 d6.40，先使用“▼”调节数据到 d6.31，再按“▼”数

据会自动变为 d6.15，再使用“▲”调节数据到 d6.25； 
4. 第三步完成后，按 ENTER 键，试运转操作激活，此时数码管显示为“abc.d”，电机松轴。当长按“▲”或“▼”

时电机自动锁紧，分别按照“+SpeedDemand_RPM”或“-SpeedDemand_RPM”来运行。试运转期间，数码管

将实时显示电机速度。  
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5.1.4 试运转操作框图 

 
图 5-1 试运转操作框图 

 
 

按下 MODE 

F000 
进入驱动器指

令列表 

按下 ENTER 

d0.02 
选择速度指令 

设定目标速度/RPM 
（参考设置速度例子） 

按下 MODE 

F006 
进入试运转操作 

d6.40--按▼—d6.31（再按▼自

动变为 d6.15）--按▲—d6.25 

激活试运转操作 
数码管显示“abc.d” 

长按▲或▼ 电机按设定目标速度运行，长按

▲为逆时针正方向，长按▼为顺

时针负方向。 

d4.18 检查电机型号 

按下 MODE 

F004 

按下 ENTER 

进入电机参数列表 

速度正负均可设置 

按下 ENTER 

按键测试 
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5.2 参数介绍 

F000 组是指令组，该组参数不能保存。 
d4.00 用于存储 F004 组设定的电机参数（客户选用第三方电机时，需要设置该组参数。我司出厂配置电机，不

需要设置该组参数）。 
d2.00/ d3.00 /d5.00 为同一个地址，都可以用于存储除电机外（F001 组/ F002 组/ F003 组/ F005 组）的所有设定

参数。开发三个 d2.00/ d3.00 /d5.00 数码管对象，主要是为了方便客户使用。 

参数列表：F000 组（设置驱动器指令） 

数码管显示 内部地址 变量名称 含义 默认值 范围 
d0.00 60600008 Operation_Mode 

工作模式 

0.004（-4）：脉冲控制模式，包括脉冲

方向（P/D）、双脉冲（CW/CCW）模式 

0.003（-3）：立即速度模式 

0001（1）：内部位置控制模式 

0003（3）：带加减速的速度模式 

0004（4）：力矩模式 

注：限于无外部信号控制驱动器工作模式

的情况下使用。 

-4 / 

d0.01 2FF00508 Control_Word_Easy 
简化控制字 

000.0：松开电机 

000.1：锁紧电机 

001.0：错误清除 

注：限于无外部信号控制驱动器使能和错

误复位的情况下使用。驱动器错误复位

后，需要重新使能电机。 

0 / 

d0.02 2FF00910 SpeedDemand_RPM
目标速度-rpm 

用于驱动器工作在“-3”、“3”模式下，

d3.28 设置为 0 时（无外部模拟量控制）

设定电机的目标转速。 

0 / 

d0.03 60710010 CMD_q 
目标电流 

用于驱动器工作“4”模式时，d3.30 设置

为 0 时（无外部模拟量控制）设定输入力

矩指令（电流指令）。 

0 -2047~2047

d0.04 2FF00A10 Vc_Loop_BW 
速度环带宽 

速度环带宽设定，单位 Hz。 
只能在正确运行自整定后设定，否则实际

带宽就会出错，造成驱动器工作异常。 

如果自整定结果异常，设置此参数同样可

能导致驱动器工作异常。 

注：无法进行自整定的场合不可以使用此

参数。此参数设置后，如需要保存请用

d2.00。 

0 0~600 

d0.05 2FF00B10 Pc_Loop_BW 
位置环带宽 

位置环带宽设定，单位 Hz。 
注：此参数设置后，如需要保存请用

d2.00。 

0 / 

d0.06 2FF00C10 Tuning_Start 
增益自整定控制 

设置为 11，开始自整定。自整定过程中，

忽略所有的输入信号。自整定结束后，自

动变为 0。 
设置为其他值，结束自整定。 

0 / 
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参数列表：F001 组（设置实时显示数据） 

数码管显示 内部地址 变量名称 显示内容 
d1.00 2FF00F20 Soft_Version_LED 

简化软件版本 
数码管显示软件版本 

d1.01 2FF70020 Time_Driver 
设备时间 

驱动器累计工作时间（S） 

d1.02 2FF01008 Motor_IIt_Rate 
电机 iit 实际利用率 

电机实际 iit 与最大值的比值 

d1.03 60F61210 Motor_IIt_Real 
电机实际 Iit 

电机过温保护的实际数据 

d1.04 2FF01108 Driver_IIt_Rate 
驱动器 iit 实际利用率 

驱动器实际 iit 与最大值的比值 

d1.05 60F61010 Driver_IIt_Real 
设备实际 Iit 

驱动器过温保护的实际数据 

d1.06 2FF01208 Chop_Power_Rate 
刹车电阻实际利用率 

制动电阻实际功率与额定功率的比值 

d1.07 60F70D10 Chop_Power_Real 
制动电阻实际功率 

制动电阻实际功率 

d1.08 60F70B10 Temp_Device 
驱动器温度 

驱动器温度（℃） 

d1.09 60790010 Real_DCBUS 
实际总线电压 

实际直流总线电压 

d1.10 60F70C10 Ripple_DCBUS 
总线电压纹波 

总线电压的波动值 Vpp 

d1.11 60FD0010 Din_Status 
输入口状态 

输入口状态 
 

d1.12 20101410 Dout_Status 
输出口状态 

输出口状态 

d1.13 25020F10 Analog1_out 
模拟输入 1 有效数据 

外部模拟信号 1 的滤波输出 

d1.14 25021010 Analog2_out 
模拟输入 2 有效数据 

外部模拟信号 2 的滤波输出 

d1.15 26010010 Error_State 
错误字 

错误状态 

d1.16 26020010 Error_State2 
错误状态字 2 

错误状态字 2 

d1.17 60410010 Status_Word 
状态字 

驱动器控制字 

d1.18 60610008 Operation_Mode_Buff 
有效工作模式 

驱动器有效工作模式 

d1.19 60630020 Pos_Actual 
实际位置 

电机实际位置 

d1.20 60FB0820 Pos_Error 
位置跟随误差 

位置跟随误差 
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d1.21 25080420 Gear_Master 
齿轮前脉冲数据 

电子齿轮前输入脉冲数 

d1.22 25080520 Gear_Slave 
齿轮后脉冲数据 

电子齿轮后执行的脉冲数 

d1.23 25080C10 Master_Speed 
齿轮前脉冲频率 

主轴输入的脉冲速度（pulse/mS） 

d1.24 25080D10 Slave_Speed 
齿轮后脉冲频率 

从轴脉冲速度（pulse/mS） 

d1.25 606C0010 Real_Speed_RPM 
实际速度-rpm 

实际速度（rpm） 
内部采样时间为 200mS 

d1.26 60F919 Real_Speed_RPM2 
实际速度-低速 

实际速度（0.01rpm） 
内部采样时间为 200mS 

d1.27 60F91A10 Speed_1mS 
实际速度-mS 

速度数据（inc/1mS） 
内部采样时间为 1mS 

d1.28 60F60C10 CMD_q_Buff 
有效目标电流 q 

内部有效电流指令 

d1.29 60F61710 I_q 
实际电流 q 

实际电流 

d1.30 60F90E10 K_Load 
观测器参数 

负载参数 

d1.31 301004 Z_Capture_Pos 
索引-位置数据 

编码器索引信号捕捉的位置数据 

参数列表：F002 组（设置控制环参数） 

数 码 管

显示 
内部地址 变量名称 含义 默认值 范围 

d2.00 2FF00108 Store_Loop_Data 
存储参数 

1：存储除电机外的所有设定参数 
10：初始化除电机外的所有设定参数 

0 / 

d2.01 60F90110 Kvp 
速度环比例增益 

用于设定速度环的响应速度 100 0~32767 

d2.02 60F90210 Kvi 
速度环积分增益 

用于调整速度控制补偿微小误差的时间  2 0~16384 

d2.03 60F90308 Notch_N 
陷波滤波器 

速度环的陷波滤波频率设定，用于设定内部陷波

滤波器的频率，以消除电机驱动机器时产生的机

械共振。公式为 F=Notch_N*10+100。 
例如：如果机械共振频率为 F=500Hz，则设定参

数应为 40。 

45 0~90 

d2.04 60F90408 Notch_On 
陷波滤波器控制 

用于开启或者关闭陷波滤波器。 
0：关闭陷波滤波器 
1：开启陷波滤波器 

0 / 

d2.05 60F90508 Speed_Fb_N 
速度反馈滤波 

通过降低速度环反馈带宽来消除电机运行过程中

的噪音。当设定带宽变小时，电机响应也会变慢。 
公式为 F=Speed_Fb_N*20+100。 
例如：如果要设定滤波带宽为 F=500Hz，则设定

参数应为 20。 

45 0~45 
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d2.06 60F90608 Speed_Mode 
速度反馈模式 

0：经过低通滤波器后的速度反馈 
1：没有滤波的直接速度反馈 
2：观测器输出反馈 

0 / 

d2.07 60FB0110 Kpp 
位置环比例增益 

位置环比例增益 Kpp 1000 0~16384 

d2.08 60FB0210 K_Velocity_FF 
位置环速度前馈 

0 代表没有前馈，256 代表 100%前馈 256 0~256 

d2.09 60FB0310 K_Acc_FF 
位置环加速度前馈 

数据越小，前馈越大 7FF.F 32767~10

d2.10 2FF00610 Profile_Acce_16 
简化加速度 

用于设定在“3”、“1”模式下的梯形加速（rps/s） 610 0~2000 

d2.11 2FF00710 Profile_Dece_16 
简化减速度 

用于设定在“3”、“1”模式下的梯形减速（rps/s） 610 0~2000 

d2.12 60F60110 Kcp 
电流环比例增益 

用于设定电流环的响应速度，客户不需要调整此

参数。 
/ / 

d2.13 60F60210 Kci 
电流环积分增益 

用于调整电流控制补偿微小误差的时间 / / 

d2.14 60730010 CMD_q_Max 
电流指令最大值 

电流指令最大值  / / 

d2.15 60F60310 Speed_Limit_Factor 
速度限制因数 

力矩模式下限制最大速度的因数 

⎪⎩

⎪
⎨
⎧

>−−=

≤=

最大速度
V

实际速度
V)

最大速度
V

实际速度
Ν*(V

设定力矩
F

实际力矩
F

最大速度
V

实际速度
V

设定力矩
F

实际力矩
F

 

V 最大速度通过 d2.24 Max_Speed_RPM 参数设

置。 

10 0~1000 

d2.16 607E0008 Invert_Dir 
速度位置方向控制 

运行极性翻转 
0：逆时针为正方向 
1：顺时针为正方向 

0 / 

d2.17 60F90E10 K_Load 
观测器参数 

负载参数 / 20~15000

d2.18 60F90B10 Kd_Virtual 
观测器 kd 

观测器的 kd 1000 0~32767 

d2.19 60F90C10 Kp_Virtual 
观测器 kp 

观测器的 kp 1000 0~32767 

d2.20 60F90D10 Ki_Virtual 
观测器 ki 

观测器的 ki 0 0~16384 

d2.21 60F91010 Sine_Amplitude 
自整定速度幅度 

适当增大此数据，有利于减小整定误差，但是机

械的震荡将变严重。可以根据机器情况适当调节

此数据，过小的话，自整定误差会加大，甚至出

错。 

64 0~1000 

d2.22 60F91110 Tuning_Scale 
自整定比例 

适当减小此数据有助于降低自整定时间，但可能

引起结果不稳定。 
128 0~16384 

d2.23 60F91210 Tuning_Filter 
自整定滤波 

自整定时的滤波参数 64 1~1000 

d2.24 60800010 Max_Speed_RPM 
最 大 速 度 限 制 _ 
RPM 

用于限制电机的最大转速 5000 0~6000 
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参数列表：F003 组（设置输入输出及模式操作参数） 

数 码 管

显示 
内部地址 变量名称 含义 默认值 范围 

d3.00 2FF00108 Store_Loop_Data 
存储参数 

1：存储除电机外的所有设定参数 
10：初始化除电机外的所有设定参数 

0   / 

d3.01 20100310 Din1_Function 
输入 1 功能 

000.1 / 

d3.02 20100410 Din2_Function 
输入 2 功能 

000.2 / 

d3.03 20100510 Din3_Function 
输入 3 功能 

000.4 / 

d3.04 20100610 Din4_Function 
输入 4 功能 

000.8 / 

d3.05 20100710 Din5_Function 
输入 5 功能 

001.0 / 

d3.06 20100810 Din6_Function 
输入 6 功能 

002.0 / 

d3.07 20100910 Din7_Function 
输入 7 功能 

000.1：驱动器使能 

000.2：驱动器错误复位 

000.4：驱动器工作模式控制 

000.8：速度环比例控制 

001.0：正限位 

002.0：负限位 

004.0：原点信号 

008.0：速度指令反向 

010.0：内部速度控制 0 

020.0：内部速度控制 1 

040.0：内部位置控制 0 

080.0：内部位置控制 1 

100.0：紧急停止 

 
004.0 / 

d3.08 20100110 Dio_Polarity 
简化 IO 极性设定 

设定 IO 的极性 0 / 

d3.09 2FF00810 Dio_Simulate 
IO 仿真 

用于仿真输入信号，强制输出信号输出 0 / 

d3.10 20000008 Switch_On_Auto 
上电自使能 

驱动器上电自动锁紧电机 
0：无控制 
1：驱动器上电自动锁紧电机 

0 / 

d3.11 20100F10 Dout1_Function 
输出 1 功能 

000.1 / 

d3.12 20101010 Dout2_Function 
输出 2 功能 

000.2 / 

d3.13 20101110 Dout3_Function 
输出 3 功能 

00a.4 / 

d3.14 20101210 Dout4_Function 
输出 4 功能 

000.8 / 

d3.15 20101310 Dout5_Function 
输出 5 功能 

000.1：驱动器就绪 

000.2：驱动器错误 

000.4：电机位置到 

000.8：电机零速 

001.0：电机抱闸刹车 

002.0：电机速度到 

004.0：索引 Z 信号出现 

008.0：力矩模式下达到最大限制速度 

010.0：电机锁轴 001.0 / 

d3.16 20200D08 Din_Mode0 
工作模式选择 0 

输入信号无效的时候选择此工作模式 -4 / 

d3.17 20200E08 Din_Mode1 
工作模式选择 1 

输入信号有效的时候选择此工作模式  -3 / 

d3.18 20200910 Din_Speed0_RPM 
多段速控制 0[rpm] 

多段速控制 0[rpm] 0 / 

d3.19 20200A10 Din_Speed1_RPM 
多段速控制 1[rpm] 

多段速控制 1[rpm] 0 / 

d3.20 20200B10 Din_Speed2_RPM 多段速控制 2[rpm] 0 / 
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多段速控制 2[rpm] 
d3.21 20200C10 Din_Speed3_RPM 

多段速控制 3[rpm] 
多段速控制 3[rpm] 0 / 

d3.22 25020110 Analog1_Filter 
模拟输入 1 滤波 

用于平滑输入的模拟信号。 
滤波频率 f=4000/（2π* Analog1_Filter） 
时间常数τ= Analog1_Filter/4000（S） 

5 1~127 

d3.23 25020210 Analog1_Dead 
模拟输入 1 死区 

外部模拟信号 1 死区数据设定 0 0~8192 

d3.24 25020310 Analog1_Offset 
模拟输入 1 偏移 

外部模拟信号 1 偏移数据设定 0 -8192~8192 

d3.25 25020410 Analog2_Filter 
模拟输入 2 滤波 
 

用于平滑输入的模拟信号。 
滤波频率 f=4000/（2π* Analog2_Filter） 
时间常数τ= Analog2_Filter/4000（S） 

5 1~127 

d3.26 25020510 Analog2_Dead 
模拟输入 2 死区 

外部模拟信号 2 死区数据设定 0 0~8192 

d3.27 25020610 Analog2_Offset 
模拟输入 2 偏移 

外部模拟信号 2 偏移数据设定 0 -8192~8192 

d3.28 25020708 Analog_Speed_Con 
模拟-速度控制 

模拟--速度通道选择 
0：模拟通道无效 
1：模拟通道 1 有效（AIN1） 
2：模拟通道 2 有效（AIN2） 
-3 模式与 3 模式有效 

0 / 

d3.29 25020A10 Analog_Speed_Factor 
模拟-速度因数 

用于设置模拟信号与输出速度的比例 1000 / 

d3.30 25020808 Analog_Torque_Con 
模拟-力矩控制 

模拟--力矩通道选择 
0：模拟通道无效 
1：模拟通道 1 有效（AIN1） 
2：模拟通道 2 有效 （AIN2） 
4 模式有效 

0 / 

d3.31 25020B10 Analog_Torque_Factor 
模拟-力矩因数 

用于设置模拟信号与输出力矩（电流）的 
比例 

1000 / 

d3.32 25020908 Analog_MaxT_Con 
模拟-最大力矩控制 

0：无控制 
1：Ain1 控制最大力矩 
2：Ain2 控制最大力矩 

0 / 

d3.33 25020C10 Analog_MaxT_Factor 
模拟-最大力矩因数 

模拟信号控制最大力矩因数 8192 / 

d3.34 25080110 Gear_Factor 
电子齿轮分子 

工作在-4 模式时用于设定电子齿轮的分子 1000 -32767~3276
7 

d3.35 25080210 Gear_Divider 
电子齿轮分母 

工作在-4 模式时用于设定电子齿轮的分母 1000 1~32767 

d3.36 25080308 PD_CW 
脉冲模式 

0：双脉冲（CW/CCW）模式 
1：脉冲方向（P/D）模式 
注：更改该参数需要用 d3.00 保存再重新启

动 

1 / 

d3.37 25080610 PD_Filter 
脉冲滤波系数 

用于平滑输入的脉冲。 
滤波频率为 f=1000/（2π* PD_Filter） 
时间常数τ= PD_Filter/1000，单位为 S。 

3 1~32767 
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注：在运行过程中调整此滤波参数有可能造

成丢失部分脉冲。 
d3.38 25080810 Frequency_Check 

脉冲频率控制 
脉冲输入频率限制（kHz） 600 0~600 

d3.39 25080910  PD_ReachT 
位置到时间窗口 

脉冲模式下位置到时间窗口 
单位为 mS 

10 0~32767 

参数列表：F004 组（设置电机参数） 

数码管显示 内部地址 变量名称 含义 
d4.00 2FF00308 Store_Motor_Data 

存储电机参数 

1：存储设定的电机参数 

d4.01 64100110 Motor_Num 
电机型号 

上位机（ASCII 码）...数码管（16 进制） 

“00”..... ..... ...303.0 

注：更改该参数需要用 d4.00 保存再重新启动 

d4.02 64100208 Feedback_Type 
反馈类型 

编码器类型 

001.1：差分的 ABZ 差分的 UVW 信号 

001.0：差分的 ABZ TTL 的 UVW 信号 

000.1：TTL 的 ABZ 差分的 UVW 信号 

000.0：TTL 的 ABZ TTL 的 UVW 信号 

d4.03 64100508 Motor_Poles 
电机极对数 

电机极对数 
[2p] 

d4.04 64100608 Commu_Mode 
励磁模式 

寻找励磁模式 

d4.05 64100710 Commu_Curr 
励磁电流 

寻找励磁的电流 
[dec] 

d4.06 64100810 Commu_Delay 
励磁时间 

寻找励磁时的延时 
[mS] 

d4.07 64100910 Motor_IIt_I 
电机 iit 电流 

电机过温保护的电流设置 
Ir[Arms]*1.414*10 

d4.08 64100A10 Motor_IIt_Filter 
电机 iit 时间 

电机过温保护的时间设置 
时间为 N*256/1000，单位 S 

d4.09 64100B10 Imax_Motor 
电机最大电流 

电机最大峰值电流 
I[Apeak]*10 

d4.10 64100C10 L_Motor 
相电感 

电机相电感 
L[mH]*10 

d4.11 64100D08 R_Motor 
相电阻 

电机相电阻 
R[Ω]*10 

d4.12 64100E10 Ke_Motor 
反向电动势 

电机反向电动势 
Ke[Vp/krpm]*10 

d4.13 64100F10 Kt_Motor 
扭矩系数 

电机扭矩系数 
Kt[Nm/Arms]*100 

d4.14 64101010 Jr_Motor 
转子惯量 

电机转子惯量 
Jr[kgm^2]*1 000 000 

d4.15 64101110 Brake_Duty_Cycle 
抱闸占空比 

抱闸刹车占空比 
0~2500[0…100%] 

d4.16 64101210 Brake_Delay 抱闸刹车延时时间 
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抱闸延时 默认值：150mS 
d4.17 64101308 Invert_Dir_Motor 

电机旋转方向 

电机旋转方向 

d4.18 64101610 Motor_Using 
当前电机型号 

上位机...数码管...型号 

"K0".....304.B...SMH60S-0020-30 

"K1".....314.B...SMH60S-0040-30 

"K2".....324.B...SMH80S-0075-30 

"K3".....334.B...SMH80S-0100-30 

"K4".....344.B...SMH110D-0105-20 

"K5".....354.B...SMH110D-0125-30 

"K6".....364.B...SMH110D-0126-20 

"K7".....374.B...SMH110D-0126-30 

"K8".....384.B...SMH110D-0157-30 

"K9".....394.B...SMH110D-0188-30 

 

参数列表：F005 组（设置驱动器参数） 

数 码 管

显示 
内部地址 变量名称 含义 默认值

d5.00 2FF00108 Store_Loop_Data 
存储参数 

1：存储除电机外的所有设定参数 
10：初始化除电机外的所有设定参数 

0 

d5.01 100B0008 ID_Com 
设备站号 

驱动器站号 
注：更改该参数需要用 d5.00 保存再重新启动 

1 

d5.02 2FE00010 RS232_Bandrate 
RS232 波特率 

用于设置串口的波特率 
540    19200 
270    38400 
90     115200 
注：更改该参数需要用 d5.00 保存再重新启动 

270 

d5.03 2FE10010 U2BRG 
RS232 波特率（调试用）

用于设置串口的波特率 
540    19200 
270    38400 
90     115200 
不需要重启动 

270 

d5.04 60F70110 Chop_Resistor 
制动电阻阻值 

制动电阻阻值 0 

d5.05 60F70210 Chop_Power_Rated 
制动电阻功率 

制动电阻标称功率 0 

d5.06 60F70310 Chop_Filter 
制动电阻时间常数 

制动电阻时间常数 
时间为 N*256/1000，单位 S 

60 

d5.07 25010110 ADC_Shift_U 
U 相偏移 

U 相电流偏移设置数据 / 

d5.08 25010210 ADC_Shift_V 
V 相偏移 

V 相电流偏移设置数据 / 

d5.09 30000110 Voltage_200 
总线电压配置 1 

直流总线电压为 200v 时的 ADC 原始数据 / 

d5.10 30000210 Voltage_360 
总线电压配置 2 

直流总线电压为 360v 时的 ADC 原始数据 / 
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d5.11 60F60610 Comm_Shift_UVW 
励磁偏移 

电机励磁指针 / 

d5.12 26000010 Error_Mask 
错误掩码 

错误掩码 FFF.F 

d5.13 60F70510 RELAY_Time 
继电器吸合时间 

电容短路继电器吸合时间 
单位 mS 

150 

d5.14 2FF00408 Key_Address_F001 
数码管显示设定 

设定数码管显示数据 / 
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第六章 输入输出口操作 
KINCO CD 系列伺服驱动器拥有 7 路数字输入口（通过对 COM 端选择接低电平还是高电平信号，数字输入

口可以接收高或低电平信号），5 个数字输出口（其中 OUT1-0UT4 可驱动 100mA 负载，OUT5 可驱动 800mA 电流

的负载，可直接驱动抱闸装置），数字输入输出口可以根据自己应用需求自由配置各种功能。 

6.1 数字输入信号 

6.1.1 数字输入信号极性控制 

表 6-1 简化 IO 极性设定变量 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 
d3.08 Dio_Polarity 

简化 IO 极性设定 
设定 IO 的极性 0 / 

Dio_Polarity（简化 IO 极性设定）用于控制输入有效信号的极性：“1”代表输入口有电流流过时有效；“0”
代表输入口无电流流过时有效。 

表 6-2 数字输入信号极性设置方法 

 

① ② ③ ④ 
输入口/输出口选择 

0：输出口，1：输入口 
 

通道选择 
输入：1-7 
输出：1-5 

保留 
 

0：输入口无电流流过时有效，输出口开关管断开有效 
1：输入口有电流流过时有效，输出口开关管闭合有效 
其他：查看当前状态 

例子 6-1：数字输入信号 DIN1 极性设置 

  

图 6-1 数字输入信号 DIN1 极性设置示意图  
表 6-3 数字输入信号 DIN1 极性设置 

① ② ③ ④ 
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输入口/输出口选择 
设置为 1（选择输入口） 

通道选择 
设置为 1（选择 DIN1） 

保留 0：S1 打开时 DIN1 有效 
1：S1 闭合时 DIN1 有效 

即：将 d3.08 设置为“110.0”表示 DIN1 输入口无电流流过时有效；将 d3.08 设置为“110.1”表示 DIN1 输入口有

电流流过时有效。 

6.1.2 仿真数字输入信号 

表 6-4 IO 仿真变量 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 
d3.09 Dio_Simulate 

IO 仿真 
用于仿真输入信号，强制输出信号输出 0 / 

Dio_Simulate（IO 仿真）用于软件模拟输入一个有效信号。“1”代表输入信号有效，“0”代表输入信号无效。 
表 6-5 仿真数字输入信号设置方法 

 

① ② ③ ④ 
输入口/输出口选择 

0：输出口，1：输入口 
通道选择 
输入：1-7 
输出：1-5 

保留 0：不仿真输入信号，不强制输出信号输出 
1：仿真输入信号，强制输出信号输出 
其他：查看当前状态 

例子 6-2：仿真数字输入口 DIN1 

表 6-6 仿真数字输入口 DIN1 
① ② ③ ④ 

输入口/输出口选择 
设置为 1（选择输入口） 

通道选择 
设置为 1（选择 DIN1） 

保留 0：DIN1 仿真无效 
1：DIN1 仿真有效 

即：将 d3.09 设置为“110.0”表示不仿真 DIN1 输入信号；将 d3.09 设置为“110.1”表示仿真 DIN1 输入信号。 

6.1.3 数字输入信号状态显示 

表 6-7 数字输入信号状态显示变量 
数码管显示 变量名称 含义 
d1.11 Din_Status 

输入信号状态 
输入口状态 

Din_Status（十六进制）用于实时显示外部实际输入信号的状态。 
Din_Status…bit0 为 1 时代表外部实际输入 DIN1 有效； 
Din_Status…bit1 为 1 时代表外部实际输入 DIN2 有效； 
Din_Status…bit2 为 1 时代表外部实际输入 DIN3 有效； 
Din_Status…bit3 为 1 时代表外部实际输入 DIN4 有效； 
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Din_Status…bit4 为 1 时代表外部实际输入 DIN5 有效； 
Din_Status…bit5 为 1 时代表外部实际输入 DIN6 有效； 
Din_Status…bit6 为 1 时代表外部实际输入 DIN7 有效； 
其他位未定义。 

6.1.4 数字输入信号地址以及功能 

表 6-8 数字输入信号地址及默认功能 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 
d3.01 Din1_Function 

输入 1 功能 

000.1（驱动器使能） 

d3.02 Din2_Function 
输入 2 功能 

000.2（驱动器错误复位） 

d3.03 Din3_Function 
输入 3 功能 

000.4（驱动器工作模式控制）

d3.04 Din4_Function 
输入 4 功能 

000.8（速度环比例控制） 

d3.05 Din5_Function 
输入 5 功能 

001.0（正限位） 

d3.06 Din6_Function 
输入 6 功能 

002.0（负限位） 

d3.07 Din7_Function 
输入 7 功能 

000.1：驱动器使能 

000.2：驱动器错误复位 

000.4：驱动器工作模式控制 

000.8：速度环比例控制 

001.0：正限位 

002.0：负限位 

004.0：原点信号 

008.0：速度指令反向 

010.0：内部速度控制 0 

020.0：内部速度控制 1 

040.0：内部位置控制 0 

080.0：内部位置控制 1 

100.0：紧急停止 

 
004.0（原点信号） 

DinX_Function（X 为 1-7）用于定义数字输入口的功能。用户可以参考表 6-9，根据应用情况自由定义数字输

入口功能，切记要将数字输入口对应地址的值设置为表 6-9 中功能对应的代码。 
表 6-9 数字输入信号支持定义功能及相应代码 

位 功能 代码 
DinX_Function…bit0 驱动器使能 000.1 

DinX_Function…bit1 驱动器错误复位 000.2 

DinX_Function…bit2 驱动器工作模式控制   000.4 

DinX_Function…bit3 速度环比例控制 000.8 

DinX_Function…bit4 正限位 001.0 

DinX_Function…bit5 负限位 002.0 

DinX_Function…bit6 原点信号 004.0 

DinX_Function…bit7 速度指令反向 008.0 

DinX_Function…bit8 内部速度控制 0 010.0 

DinX_Function…bit9 内部速度控制 1 020.0 

DinX_Function…bit10 内部位置控制 0 040.0 

DinX_Function…bit11 内部位置控制 1 080.0 

DinX_Function…bit12 紧急停止 100.0 

表 6-10 DinX_Function 位定义功能 
 
bit13~ bit15 
 

bit12 bit11 bit10 bit9 bit8 Bit7 bit6 bit5 bit4 bit3 bit2 bit1 bit0 
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即此 DinX_Function 如果相应位设置为 1，此功能将起作用，因此在应用中设置数据要谨慎。 
表 6-11 数字输入信号定义功能的含义 

功能 含义 
驱动器使能 驱动器参数为出厂设置时，使能信号有效，电机轴锁紧。

驱动器处于就绪状态时（驱动器就绪输出有效），使能信

号持续有效将使驱动器锁紧电机。 
驱动器错误复位 如果驱动器报警，该信号有效后清除报警。 

复位信号从无效--->有效的边沿变化将复位驱动器错误。

驱动器工作模式控制 此功能用来实现两种工作模式之间的切换（如脉冲方向

模式<->模拟速度模式）。 
有效信号、无效信号对应的工作模式可以自由定义，需

要通过 F003 组 d3.16 Din_Mode0（工作模式选择 0）和

F003 组 d3.17 Din_Mode1（工作模式选择 1）进行设置。

速度环比例控制 此信号有效时用来停止速度环积分的控制，只有比例控

制。应用在系统高速停止而不希望出现过冲的场合。 
注：-3 模式下，如果此信号有效，则实际速度和目标速

度之间将存在固定的误差。 
正限位 电机正向运行时的限位开关，如遇见此限位开关，电机

将立即停止正方向的运行。 
驱动器默认为开关无信号时（基于安全考虑）正限位有

效，即限位开关闭合输出有效信号后，电机才能正向运

行。可以通过修改极性来适应常开开关。 
负限位 电机负向运行时的限位开关，如遇见此限位开关，电机

将立即停止负方向的运行。 
驱动器默认为开关无信号时（基于安全考虑）负限位有

效，即限位开关闭合输出有效信号后，电机才能负向运

行。可以通过修改极性来适应常开开关。 
原点信号 此功能用来找电机原点。 
速度指令反向 用来在速度模式下（-3 或者 3 模式）将目标速度反向。

内部速度控制 0 
内部速度控制 1 

这两个信号组合起来，用于驱动器内部四段速度的控制。

注：详细内容请参考 7.5 多段速控制部分。 
内部位置控制 0 
内部位置控制 1 

这两个信号组合起来，用于驱动器内部四段位置控制。

注：详细内容请参考 7.4 多段位置控制部分。 
紧急停止 紧急停止信号有效时，驱动器处于非就绪状态，电机松

轴。紧急停止撤销后，驱动器需要重新使能。 

例子 6-3：驱动器使能设置 

要求：通过外部数字输入口控制 “驱动器使能”功能，本例选用数字输入口 DIN1 定义为“驱动器使能”功
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能。设置方法如表 6-12。 
表 6-12 数字输入口 DIN1 定义为“驱动器使能”功能 

数码管显示 变量名称 参数设定 
d3.01 Din1_Function 

输入 1功能 
设置为 000.1 

d3.00 Store_Loop_Data  
存储控制环参数 

设置为 1 

注：DIN1-7 任一数字输入口都可以定义为“驱动器使能”功能，设置为 000.1，即 bit0 有效。 
要求：不用外部数字输入口控制，通过设置驱动器内部参数控制驱动器上电自动使能。设置方法如表 6-13。 

表 6-13 通过设置驱动器内部参数控制驱动器上电自动使能 
数码管显示 变量名称 参数设定 
d3.01- d3.07  DinX_ Function 

（1~7） 
1 号-7 号地址 

所有数字输入口均不能设置为 000.1，
即此时使能功能不受外部任何数字输

入口控制。 
d3.10 Switch_On_Auto 

上电自使能 
设置为 1 

d3.00 Store_Loop_Data  
存储控制环参数 

设置为 1 

例子 6-4：屏蔽正负限位设置 

驱动器出厂时，电机默认 DIN5 为正限位，DIN6 为负限位。如果外部没有正负限位开关，必须屏蔽掉该功能

伺服驱动器才可以正常运转。设置方法见表 6-14。 
表 6-14 屏蔽正负限位设置 

数码管显示 变量名称 参数设定 
d3.05 Din5_Function 

输入口 5 功能 
默认为 001.0（正限位），更改为 000.0 

d3.06 Din6_Function 
输入口 6 功能 

默认值 002.0（负限位），更改为 000.0 

d3.00 Store_Loop_Data  
存储控制环参数 

设置为 1 

例子 6-5：驱动器工作模式控制 

要求：定义输入口 DIN3 为驱动器工作模式控制，DIN3 无效时工作模式为-4 模式（脉冲控制模式），DIN3 有

效时工作模式为-3 模式（立即速度模式）。设置方法见表 6-15。 
表 6-15 驱动器工作模式控制设置 

数码管显示 变量名称 参数设定 
d3.03 Din3_Function 

输入口 3 功能 
设置为 000.4 

d3.16  Din_Mode0 
输入模式控制 0 

设置为 0.004（-4） 

d3.17 Din_Mode1 
输入模式控制 1 

设置为 0.003（-3） 

d3.00 Store_Loop_Data  
存储控制环参数 

设置为 1 

注：如果要求驱动器上电工作在某种模式，必须设置模式切换位，也就是 bit2 位必须置 1。然后通过 F003 组的
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地址 d3.16 或者 d3.17 设置需要切换的工作模式。 

6.1.5 数字输入口接线 

1. NPN 方式接线图（接支持低电平有效输出的控制器） 

 
图 6-2 NPN 方式接线图（接支持低电平有效输出的控制器） 

2. PNP 方式接线图（接支持高电平有效输出的控制器） 
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图 6-3 PNP 方式接线图（接支持高电平有效输出的控制器） 

6.2 数字输出信号 

6.2.1 数字输出信号极性控制 

表 6-16 简化 IO 极性设定变量 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 
d3.08 Dio_Polarity 

简化 IO 极性设定 
设定 IO 的极性 0 / 

Dio_Polarity（简化 IO 极性设定）用于设置有效数字输出信号的极性，“1”代表输出常开；“0”代表输出常闭。 

6.2.2 仿真数字输出信号 

表 6-17 IO 仿真变量 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 
d3.09 Dio_Simulate 

IO 仿真 
用于仿真输入信号，强制输出信号输出 0 / 

Dio_Simulate（IO 仿真）用于软件仿真输出一个有效信号 。“1”代表输出信号有效，“0”代表输出信号无效。  

6.2.3 数字输出信号状态显示 
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表 6-18 数字输出信号状态显示变量 
数码管显示 变量名称 含义 
d1.12 Dout_Status 

输出口状态 
输出口状态 

Dout_Status（十六进制）用于实时显示外部实际输出信号的状态。 
Dout_Status…bit0 代表输出 1； 
Dout_Status…bit1 代表输出 2； 
Dout_Status…bit2 代表输出 3； 
Dout_Status…bit3 代表输出 4； 
Dout_Status…bit4 代表输出 5； 
其他位无效。 

6.2.4 数字输出信号地址以及功能 

表 6-19 数字输出信号地址及默认功能 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 
d3.11 Dout1_Function 

输出 1 功能 

000.1（驱动器就绪） 

d3.12 Dout2_Function 
输出 2 功能 

000.2（驱动器错误） 

d3.13 Dout3_Function 
输出 3 功能 

00a.4（电机位置到/电机速度到/力矩模式下达

到最大限制速度） 

d3.14 Dout4_Function 
输出 4 功能 

000.8（电机零速） 

d3.15 Dout5_Function 
输出 5 功能 

000.1：驱动器就绪 

000.2：驱动器错误 

000.4：电机位置到 

000.8：电机零速 

001.0：电机抱闸刹车 

002.0：电机速度到 

004.0：索引 Z 信号出现 

008.0：力矩模式下达到最大

限制速度 

010.0：电机锁轴 
001.0（电机抱闸刹车） 

DoutX_Function（X 为 1-5）用于定义数字输出口的功能。用户可以参考表 6-20，根据应用情况自由定义数字

输出口功能，切记要将将数字输出口对应地址的值设置为表 6-20 中功能对应的代码。 
表 6-20 数字输出信号支持定义功能及相应代码 

位 功能 代码 
DoutX_Function…bit0 驱动器就绪 000.1 

DoutX_Function…bit1 驱动器错误 000.2 

DoutX_Function…bit2 电机位置到 000.4 

DoutX_Function…bit3 电机零速 000.8 

DoutX_Function…bit4 电机抱闸刹车 001.0 

DoutX_Function…bit5 电机速度到 002.0 

DoutX_Function…bit6 索引 Z 信号出现 004.0 

DoutX_Function…bit7 力矩模式下达到最大限制速度 008.0 

DoutX_Function…bit8 电机锁轴 010.0 

表 6-21 DoutX_Function 位定义功能 
bit9~ bit15 
 

bit8 bit7 bit6 bit5 bit4 bit3 bit2 bit1 bit0 

空 
 

电 
机 
锁 
轴 

力最 
矩大 
模限 
式制 

索 
引 
Z 
信 

电 
机 
速 
度 

电 
机 
抱 
闸 

电 
机 
零 
速 

电 
机 
位 
置 

驱 
动 
器 
错 

驱 
动 
器 
就 
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下速 
达度 
到 

号 
出 
现 

到 刹 
车 

到 误 
 

绪 

即此 DoutX_Function 如果相应位设置为 1，此功能将起作用，因此在应用中设置数据要谨慎。 
表 6-22 数字输出信号定义功能的含义 

功能 含义 
驱动器就绪 驱动器处于可操作状态。 
驱动器错误 驱动器错误报警信号输出。 
电机位置到 在脉冲控制“-4”模式下，目标位置数据在位置到时间窗

口（d3.39）内没有变化，同时位置误差在位置到窗口内。

电机零速 电机使能后，电机速度为零时输出。 
电机抱闸刹车 驱动器使能电机，抱闸输出有效。 
电机速度到 在内部速度控制“-3”和“3”模式下，目标速度到达后

信号输出。 
索引 Z 信号出现 Z 相信号输出（速度不宜过高）。 
力矩模式下达到最大限制速度 在模拟-力矩“4”模式下，最大限制速度到达后信号输出。

电机锁轴 驱动器使能电机。 

例子 6-6：驱动器就绪设置 

要求：数字输出口 1 定义为“驱动器就绪”功能，设置方法见表 6-23。 
表 6-23 驱动器就绪设置 

数码管显示 变量名称 参数设定 
d3.11 Dout1_Function 

输出 1 功能 
设置为 000.1 

 
d3.00 Store_Loop_Data  

存储控制环参数 
设置为 1 

6.2.5 数字输出口接线 

1. 数字输出口内部电路图 

 
图 6-4 数字输出口内部电路图 
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注：使用 OUT3 或 OUT4 口时，必须接 COMO。使用 OUT5 口时，24VO 与 COMO 两个端口必须外接输入电源。 
2. 数字输出口接继电器，注意必须按图 6-5 反并联一个二极管。 

OUT1+

OUT2+

OUT3

OUT4

OUT1-

OUT2-

COMO

U19

U20

D13

D15

D20

D16

U17

U18

REL1

REL2

REL3

REL4

5V~24V

5V~24V

5V~24V 5V~24V

2

1

8

54

3

U3

24VO

OUT5+

OUT5-

24V

电机抱闸
或继电器

Diode

Diode

Diode

Diode

驱

动

器

 
图 6-5 数字输出口接继电器图（注意反并联二极管） 
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3. NPN 方式接线（接支持低电平输入有效的控制器） 

OUT+
OUT-

X0

COM

24V

P L C
低电平
有效

+

伺服驱动器

 
图 6-6 NPN 方式接线图（接支持低电平输入有效的控制器） 

4. PNP 方式接线（接支持高电平输入有效的控制器） 

OUT+
OUT- X0

COM

P L C
高电平
有效

伺服驱动器

24V+

 
图 6-7 PNP 方式接线图（接支持高电平输入有效的控制器） 

注：电机抱闸刹车必须由 OUT5（驱动电流 800mA）输出控制，其它端口驱动电流不够（OUT1-OUT4 驱动电

流 100mA）。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 42

第七章 模式操作 

7.1 脉冲控制模式（“-4”模式） 

7.1.1 脉冲控制模式接线 

1.脉冲控制模式接口示意图 

 
图 7-1 脉冲控制模式接口示意图 

2. 共阳极接法（接支持低电平输出有效的控制器） 

 
图 7-2 共阳极接法（接支持低电平输出有效的控制器） 
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3. 共阴极接法（接支持高电平输出有效的控制器） 

 
图 7-3 共阴极接法（接支持高电平输出有效的控制器） 

7.1.2 脉冲控制模式相关参数介绍 

1. 电子齿轮比参数 
表 7-1 电子齿轮比参数 

数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 
d3.34 Gear_Factor 

电子齿轮分子 
工作在-4 模式时用于设

定电子齿轮的分子 

1000 -32767~32767 

d3.35 Gear_Divider 
电子齿轮分母 

工作在-4 模式时用于设

定电子齿轮的分母 
1000 1~32767 

电子齿轮比参数用来设定驱动器工作在-4 模式时电子齿轮的分子与分母。 
 
     指令脉冲输入                        指令脉冲输出 
 
           F1                                F2 
 

即：F2= 
DividerGear
FactorGear

_
_

*F1 

如果电子齿轮比为 1：1，外部输入 10000 个脉冲（编码器分辨率为 2500PPR，四倍频），电机转一圈。如果电子

齿轮比为 2：1，外部输入 10000 脉冲，电机将转两圈。 
2. 脉冲模式选择参数 

表 7-2 脉冲模式选择参数 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 
d3.36 PD_CW 

脉冲模式 
0：双脉冲（CW/CCW）模式 
1：脉冲方向（P/D）模式 
注：更改该参数需要用 d3.00 保存再重新启

动 

1 

 
/ 

DividerGear
FactorGear

_
_
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注：不支持 AB 相信号 

双脉冲（CW/CCW）模式（d3.36=0） 

 
 

脉冲方向（P/D）模式（d3.36=1） 

  
 

 
3. 脉冲滤波系数参数 

表 7-3 脉冲滤波系数参数 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 
d3.37 PD_Filter 

脉冲滤波系数 
用于平滑输入的脉冲。 
滤波频率为 f=1000/（2π* PD_Filter） 
时间常数τ= PD_Filter/1000，单位为 S。 
注：在运行过程中调整此滤波参数有可能造成丢失部分脉

冲。 

3 1~32767 

驱动器工作在脉冲控制模式时，如果电子齿轮比设置太大，需要调整此参数以减小电机震动，但是调整过大，

电机运转指令将会变迟缓。 
4. 脉冲频率控制参数 

表 7-4 脉冲频率控制参数 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 
d3.38 Frequency_Check 

脉冲频率控制 
脉冲输入频率限制（kHz） 600 0~600 

5. 位置环和速度环增益调整参数 
电流环与电机参数有关（驱动器已经默认了所配电机的最佳参数，不需要调节）。 
速度环参数和位置环参数需要根据负载情况进行适当调节。 
在进行控制环调节时必须确保速度环带宽大于位置环带宽 1 倍以上，否则可能引起震荡。 

表 7-5 位置环增益调整参数 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 
d2.07 Kpp 

位置环比例增益 
位置环比例增益 Kpp 1000 0~16384 

d2.08 K_Velocity_FF 
位置环速度前馈 

0 代表没有前馈，256 代表 100%前馈 256 0~256 

d2.09 K_Acc_FF 
位置环加速度前馈 

数据越小，前馈越大 32767 32767~10 

d0.05 Pc_Loop_BW 
位置环带宽 

位置环带宽设定，单位 Hz。 0 / 

Kpp 位置环比例增益：增大位置环比例增益可以提高位置环带宽，提高位置环带宽可减小定位时间，降低跟随误差，

但设定太大会产生噪音甚至震荡，必须根据负载情况合理设置此参数。Kpp=103* Pc_Loop_BW，Pc_Loop_BW 为

正转 反转 

正转 反转 

上升沿有效 

上升沿有效 
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位置环带宽。位置环带宽不能超过速度环带宽，建议 Pc_Loop_BW< Vc_Loop_BW /4，Vc_Loop_BW 为速度环带

宽。 
K_Velocity_FF 位置环速度前馈：增加位置环速度前馈可以减小位置跟随误差。在位置信号不平滑时，减小位置环

速度前馈可以降低电机运转震动。 
K_Acc_FF 位置环加速度前馈（不建议调整此参数）：在需要很高的位置环增益时，可以适当调节加速度前馈

K_Acc_FF 来提高性能。
* * _

K_Acc_FF
250000* 2 * *
p t

t

I K Encoder R
J π

= 。注意：K_Acc_FF 越小，加速度前馈就越大。 

表 7-6 速度环增益调整参数 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 
d2.01 Kvp 

速度环比例增益 
用于设定速度环的响应速度 100 0~32767

d2.02 Kvi 
速度环积分增益 

用于调整速度控制补偿微小误差的时间  2 0~16384

d2.05 Speed_Fb_N 
速度反馈滤波 

通过降低速度环反馈带宽（平滑编码器反馈信号）来消除电

机运行过程中的噪音。当设定带宽变小时，电机响应也会变

慢。公式为 F=Speed_Fb_N*20+100。 
例如：如果要设定滤波带宽为 F=500Hz，则设定参数应为

20。 

45 0~45 

Kvp 速度环比例增益：增大速度环比例增益可增大速度环响应带宽。速度环带宽越高，速度响应性越好。增大速度

环增益的同时，电机噪音也会变大，速度环增益过大可能引起系统震荡。 
Kvi 速度环积分增益：增大速度环积分增益可提高速度环低频刚度，减小稳态调整时间，但是过高的积分增益也可

能引起系统震荡。 

7.1.3 脉冲控制模式例子  

脉冲控制模式时，请按照如下步骤设置驱动器： 
第一步：确定是否需要通过外部数字输入口控制驱动器使能。如果需要通过外部数字输入口控制驱动器使能，请参

考例子 6-3 的表 6-12 进行设置。如果不需要外部数字输入口控制驱动器使能，请请参考例子 6-3 的表 6-13 屏蔽掉

外部数字输入口使能控制，通过设置驱动器内部参数控制驱动器上电自动使能； 
第二步：确定是否需要限位开关，系统默认驱动器上电工作在限位状态，此时数码管有限位状态显示。如果没有限

位开关请参考例子 6-4 把限位开关功能屏蔽掉； 
第三步：确定模式切换位和工作模式，请参考例子 6-5 设置。驱动器出厂默认设置为 DIN3 无信号输入时，驱动器

工作在-4 模式（脉冲控制模式）； 
第四步：数字输入口功能设置完毕后，需要设置脉冲模式和电子齿轮比等参数； 
第五步：保存参数。 

例子 7-1：脉冲控制模式“-4”-通过外部数字输入口控制驱动器使能 

要求：DIN1 为驱动器使能，DIN2 为驱动器错误复位，DIN3 为驱动器工作模式控制（无信号输入时为-4 模式，有

信号输入时为-3 模式），无限位开关，脉冲形式为脉冲/方向，电子齿轮比为 2：1。设置方法如表 7-7。 
表 7-7 脉冲控制模式“-4”-通过外部数字输入口控制驱动器使能 

数码管显示 变量名称 含义 参数设定 
d3.01 Din1_Function 

输入 1 功能 
数字输入 1 功能定义 000.1（驱动器使能） 

d3.02 Din2_Function  
输入 2 功能 

数字输入 2 功能定义 000.2（驱动器错误复位） 

d3.03 Din3_Function  数字输入 3 功能定义 000.4（驱动器工作模式控制） 
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输入 3 功能 
d3.05 Din5_Function  

输入 5 功能 
数字输入 5 功能定义 默认值 001.0 更改为 000.0（屏蔽掉

正限位） 

d3.06 Din6_Function 
输入 6 功能 
 

数字输入 6 功能定义 默认值 002.0 更改为 000.0（屏蔽掉

负限位） 

d3.16 Din_Mode0 
工作模式选择 0 

输入信号无效的时候选择此工作模式 设置为 0.004（-4）模式 

（脉冲控制模式） 

d3.17 Din_Mode1 
工作模式选择 1 

输入信号有效的时候选择此工作模式  设置为 0.003（-3）模式 

（立即速度模式） 

d3.34 Gear_Factor 
电子齿轮分子 

工作在-4 模式（脉冲控制模式）时用于设

定电子齿轮的分子 
设置为 2000 

d3.35 Gear_Divider 
电子齿轮分母 

工作在-4 模式（脉冲控制模式）时用于设

定电子齿轮的分母 
设置为 1000 

d3.36 PD_CW 
脉冲模式 

0：双脉冲（CW/CCW）模式 
1：脉冲方向（P/D）模式 
注：更改该参数需要用 d3.00 保存再重新

启动 

默认值 1 

（脉冲方向） 

d3.00 Store_Loop_Data 
保存控制环参数 

1：存储设定的所有控制环参数 
10：初始化所有的控制环参数 

设置为 1  

 

例子 7-2：脉冲控制模式“-4”-通过设置驱动器内部参数控制驱动器上电自动使能 

要求：上电驱动器自动使能，DIN2 为驱动器错误复位，DIN3 为驱动器工作模式控制（无信号输入时为-4 模式，有

信号输入时为-3 模式），无限位开关，脉冲形式为脉冲/方向，电子齿轮比为 1：2。设置方法如表 7-8。 
表 7-8 脉冲控制模式“-4”-通过设置驱动器内部参数控制驱动器上电自动使能 

数码管显示 变量名称 含义 参数设定 
d3.01- d3.07  DinX_ Function 

（1~7） 
1 号-7 号地址 

数字输入 1-7 功能定义 所有数字输入口均不能设置为

000.1，即此时使能功能不受外部任

何数字输入口控制。 

d3.02 Din2_Function  
输入 2 功能 

数字输入 2 功能定义 000.2（驱动器错误复位） 

d3.03 Din3_Function  
输入 3 功能 

数字输入 3 功能定义 000.4（驱动器工作模式控制） 

d3.05 Din5_Function  
输入 5 功能 

数字输入 5 功能定义 默认值 001.0 更改为 000.0（屏蔽掉

正限位） 

d3.06 Din6_Function  
输入 6 功能 

数字输入 6 功能定义 默认值 002.0 更改为 000.0（屏蔽掉

负限位） 

d3.10 Switch_On_Auto 
上电自使能 

0：无控制 
1：驱动器上电自动锁紧电机 

设置为 1 

d3.16 Din_Mode0 
工作模式选择 0 

输入信号无效的时候选择此工作模式 设置为 0.004（-4）模式 

（脉冲控制模式） 

d3.17 Din_Mode1 
工作模式选择 1 

输入信号有效的时候选择此工作模式  设置为 0.003（-3）模式 

（立即速度模式） 

d3.34 Gear_Factor 
电子齿轮分子 

工作在-4 模式（脉冲控制模式）时用于设

定电子齿轮的分子 
设置为 1000 

d3.35 Gear_Divider 工作在-4 模式（脉冲控制模式）时用于设 设置为 2000 
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电子齿轮分母 定电子齿轮的分母 
d3.36 PD_CW 

脉冲模式 
0：双脉冲（CW/CCW）模式 
1：脉冲方向（P/D）模式 
注：更改该参数需要用 d3.00 保存再重新

启动 

默认值 1 

（脉冲方向） 

d3.00 Store_Loop_Data 
保存控制环参数 

1：存储设定的所有控制环参数 
10：初始化所有的控制环参数 

设置为 1  

 

7.2 速度模式（“-3”或“3”模式） 

在立即速度模式（“-3”模式）下，实际速度会立即到达目标速度。而在带加减速的速度模式（“3”模式）下，

实际速度会逐渐加速直至达到目标速度。可以通过 d2.10 和 d2.11 分别设置梯形的加速度和减速度。“3”模式可以

通过设置 Kpp 来控制开启位置环或者关闭位置环，如果开启位置环，速度波动将比关闭位置环时小。Kpp=0，关闭

位置环。 

 
图 7-4 带加减速的速度模式“3”示意图 

7.2.1 模拟-速度模式接线 

 
图 7-5 模拟-速度模式接口示意图 
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7.2.2 模拟-速度模式相关参数介绍 

表 7-9 模拟-速度模式相关参数 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 
d3.22 Analog1_Filter 

模拟输入 1 滤波 
用于平滑输入的模拟信号。 
滤波频率 f=4000/（2π* Analog1_Filter） 
时间常数τ= Analog1_Filter/4000（S） 

5 1~127 

d3.23 Analog1_Dead 
模拟输入 1 死区 

外部模拟信号 1 死区数据设定 0 0~8192 

d3.24 Analog1_Offset 
模拟输入 1 偏移 

外部模拟信号 1 偏移数据设定 0 -8192~8192 

d3.25 Analog2_Filter 
模拟输入 2 滤波 

用于平滑输入的模拟信号。 
滤波频率 f=4000/（2π* Analog2_Filter） 
时间常数τ= Analog2_Filter/4000（S） 

5 1~127 

d3.26 Analog2_Dead 
模拟输入 2 死区 

外部模拟信号 2 死区数据设定 0 0~8192 

d3.27 Analog2_Offset 
模拟输入 2 偏移 

外部模拟信号 2 偏移数据设定  0 -8192~8192 

d3.28 Analog_Speed_Con 
模拟-速度控制 

模拟--速度通道选择 
0：模拟通道无效 
1：模拟通道 1 有效（AIN1） 
2：模拟通道 2 有效（AIN2） 
-3 模式与 3 模式有效 

0 / 

d3.29 Analog_Speed_Factor 
模拟-速度因数 

用于设置模拟信号与输出速度的比例 1000 / 

d3.32 Analog_MaxT_Con 
模拟-最大力矩控制 

0：无控制 
1：Ain1 控制最大力矩 
2：Ain2 控制最大力矩 

0 / 

d3.33 Analog_MaxT_Factor 
模拟-最大力矩因数 

模拟信号控制最大力矩因数 8192 / 

7.2.3 模拟信号处理 

 
图 7-6 模拟信号处理示意图 

外部模拟信号经 ADC 转换后再进行偏移以及死区信号判断才进入内部的变量进行电机控制。 

 

 

2047 

-2048 
shiftU  

-10v 

10v 

1 

0

2047 

-2048 

2 

deadU  

-10v 

10v externalU externalU

ernalU int
ernalU int  

偏移 死区 
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偏移处理参考图 7-6 左边部分，死区处理参考图 7-6 右边部分。 

偏移处理数学方程： shiftexternalernal UUU −=int                                   

死区处理数学方程：
⎪⎩

⎪
⎨
⎧

⎩
⎨
⎧

<
>−

−=

≤≤−=

externaldead

externaldead
deadexternalernal

deadexternaldeadernal

UU
UU

UUU

UUUU

int

int 0

         

死区偏移综合处理数学方程：
⎪
⎩

⎪
⎨

⎧

⎩
⎨
⎧

−<
−>−

−−=

≤−≤−=

shiftexternaldead

shiftexternaldead
deadshiftexternalernal

deadshiftexternaldeadernal

UUU
UUU

UUUU

UUUUU

int

int 0

    
表 7-10 模拟信号变量介绍 

变量 含义 范围 

int ernalU  
外部电压对应的内部数据 
 

-10V~10V 无偏移以及死区电压时 
对应-2048~2047 

tex ernalU  
外部输入电压 -10V~10V 

shiftU  偏移电压 
 

0~10V 对应 log_Ana Offset 0~8191 

deadU  
死区电压 
 

0~10V 对应 log_Ana Dead 0~8191 

得到的模拟信号 int ernalU 还会经过一个一阶低通滤波器得到 filterU 再被内部程序应用。 

在模拟-速度模式下，经过滤波器的模拟信号 filterU 再乘以一个因子就会被当作内部目标速度 demandV 。 

数学公式如下：
20472048* ≤≤−= filterfilterdemand UUFactorV

 

demandV
转换为 rpmV 为： 编码器分辨率*512

*1875 demand
rpm

VV =
   注：编码器分辨率单位为 inc/r。 

7.2.4 模拟-速度模式计算步骤 

表 7-11 模拟-速度模式计算步骤 
步骤 方法 公式 
步骤一 根据需要设置的偏移电压和死区电压计算

filterU  
2047
10 10

filter

shift dead

U
v v U U
=

− −
 

步骤二 
根据需要的速度 rpmV 计算 demandV  

编码器分辨率*512
*1875 demand

rpm
VV =

 

步骤三 
根据 filterU 和 demandV 计算 Factor  filterdemand UFactorV *=

 

步骤五 
根据需要的死区电压计算 log_Ana Dead  8191/10 log_ / deadv Ana Dead U=

步骤五 
根据需要的偏移电压计算 log_Ana Offset  8191/10 log_ / shiftv Ana Offset U=  
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7.2.5 模拟-速度模式例子 

模拟-速度模式控制时，请按照如下步骤设置驱动器： 
第一步：确定是否需要通过外部数字输入口控制驱动器使能。如果需要通过外部数字输入口控制驱动器使能，请参

考例子 6-3 的表 6-12 进行设置。如果不需要外部数字输入口控制驱动器使能，请请参考例子 6-3 的表 6-13 屏蔽掉

外部数字输入口使能控制，通过设置驱动器内部参数控制驱动器上电自动使能； 
第二步：确定是否需要限位开关，系统默认驱动器上电工作在限位状态，此时数码管有限位状态显示。如果没有限

位开关请参考例子 6-4 把限位开关功能屏蔽掉； 
第三步：确定模式切换位和工作模式，请参考例子 6-5 设置。驱动器出厂默认设置为 DIN3 无信号输入时，驱动器

工作在-4 模式（d3.16=-4），DIN3 有信号输入时，驱动器工作在-3 模式（d3.17=-3）。如果要求驱动器上电就工作在

速度模式，需要设置 d3.16=-3 或 3； 
第四步：数字输入口功能设置完毕后，需要选择模拟-速度通道，并设置模拟-速度因数、死区、偏移、滤波等参数； 
第五步：保存参数。 

例子 7-3：模拟-速度模式（不设置死区电压与偏移电压） 

要求：DIN1 为驱动器使能，DIN2 为驱动器错误复位，DIN3 为驱动器工作模式控制（无信号输入时为-3 模式，有

信号输入时为 3 模式），无限位开关。10V 对应额定转速 3000rpm，-10V 对应额定转速-3000rpm。选择模拟通道 1
（AIN1）控制速度。 

 

图 7-7 例子 7-3 示意图 

根据需要设置的偏移电压和死区电压计算 filterU ： 

2047
10 10

filter

shift dead

U
v v U U
=

− −
  （本例 0deadU = ， 0shiftU = ）  

得： filterU =2047 

根据需要的速度 rpmV 计算 demandV ：  

10v 

2047 

in t erna lU

filterU  
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RPM
V

V demand
rpm 3000

*512
*1875

==
编码器分辨率 ，（编码器分辩率为 10000 inc/r） 

得： 8192000demandV =  

根据 filterU 和 demandV 计算 Factor： 

*demand filterV Factor U=  

得： 4000Factor =   
表 7-12 例子 7-3 参数设置 

数码管显

示 
变量名称 含义 参数设定 

d3.01 Din1_Function  
输入 1 功能 

数字输入 1 功能定义 000.1（驱动器使能） 

d3.02 Din2_Function  
输入 2 功能 

数字输入 2 功能定义 000.2（驱动器错误复位） 

d3.03 Din3_Function  
输入 3 功能 

数字输入 3 功能定义 000.4（驱动器工作模式控制） 

d3.05 Din5_Function  
输入 5 功能 

数字输入 5 功能定义 默认值 001.0 更改为 000.0（屏蔽掉

正限位） 

d3.06 Din6_Function  
输入 6 功能 

数字输入 6 功能定义 默认值 002.0 更改为 000.0（屏蔽掉

负限位） 

d3.16 Din _Mode0 
工作模式选择 0 

输入信号无效的时候选择此工作模式 设置为 0.003（-3）模式 

（立即速度模式） 

d3.17 Din _Mode1 
工作模式选择 1 

输入信号有效的时候选择此工作模式  设置为 0003（3）模式 

（带加减速的速度模式） 

d3.22 Analog1_Filter 
模拟输入 1 滤波 

用于平滑输入的模拟信号。 
滤波频率 f=4000/（2π* Analog1_Filter）
时间常数τ= Analog1_Filter/4000（S） 

 

d3.23 Analog1_Dead 
模拟输入 1 死区 

外部模拟信号 1 死区数据设定 设置为 0 

d3.24 Analog1_Offset 
模拟输入 1 偏移 

外部模拟信号 1 偏移数据设定 设置为 0 

d3.28 Analog_Speed_Con 
模拟-速度控制 

模拟--速度通道选择 
0：模拟通道无效 
1：模拟通道 1 有效（AIN1） 
2：模拟通道 2 有效（AIN2） 
-3 模式与 3 模式有效 

设置为 1 

d3.29 Analog_Speed_Factor 
模拟-速度因数 

用于设置模拟信号与输出速度的比例 设置为 4000 

d3.00 Store_Loop_Data 
保存控制环参数 

1：存储设定的所有控制环参数 
10：初始化所有的控制环参数 

设置为 1 

例子 7-4：模拟-速度模式（设置死区电压） 

要求：-0.5V~ 0.5V 为死区电压，即在-0.5V~ 0.5V 之间速度为 0。10V 对应 3000rpm，-10V 对应-3000rpm。 
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选择模拟通道 1（AIN1）控制速度。 

 

图 7-8 例子 7-4 示意图 

根据需要设置的偏移电压和死区电压计算 filterU ： 

2047
10 10

filter

shift dead

U
v v U U
=

− −
  （本例 0deadU = .5， 0shiftU = ）  

得： filterU =1944 

根据需要的速度 rpmV 计算 demandV ：  

RPM
V

V demand
rpm 3000

*512
*1875

==
编码器分辨率 ，（编码器分辩率为 10000 inc/r） 

得： 8192000demandV =  

根据 filterU 和 demandV 计算 Factor： 

*demand filterV Factor U=  

得： Factor =4213 

根据需要的死区电压计算 log1_Ana Dead： 

8191/10 log1_ / deadv Ana Dead U=  

得： log1_Ana Dead =409 

在例子 7-3 的基础上需做如下改动： 
表 7-13 例子 7-4 参数设置 

d3.23 Analog1_Dead 
模拟输入 1 死区 

外部模拟信号 1 死区数据

设定 
设置为 409 

10v 0.5V 0-0.5V 

2047 

in t erna lU

filterU  
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d3.29 Analog_Speed_Factor 
模拟-速度因数 

用于设置模拟信号与输出

速度的比例 
设置为 4213 

d3.00 Store_Loop_Data 
保存控制环参数 

1：存储设定的所有控制环

参数 
10：初始化所有的控制环参

数 

设置为 1 

例子 7-5：模拟-速度模式（设置偏移电压） 

要求：偏移电压 1V，即大于 1V 时速度为正，小于 1V 时速度为负。此时 10V 对应 3000rpm，-9V 对应-3000rpm（-10V
时对应速度小于-3000rpm）。选择模拟通道 1（AIN1）控制速度。 

 

图 7-9 例子 7-5 示意图 

根据需要设置的偏移电压和死区电压计算 filterU ： 

2047
10 10

filter

shift dead

U
v v U U
=

− −
  （本例 0deadU = ， 1shiftU = ）  

得：
1842=filterU

  

根据需要的速度 rpmV 计算 demandV ：  

RPM
V

V demand
rpm 3000

*512
*1875

==
编码器分辨率 ，（编码器分辩率为 10000 inc/r） 

得： 8192000demandV =  

根据 filterU 和 demandV 计算 Factor： 

10v 1V 偏移 

2047 

in t erna lU

filterU  
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*demand filterV Factor U=  

得： Factor =4447  

根据需要的偏移电压计算 log1_Ana Offset： 

8191/10 log1_ / shiftv Ana Offset U=  

得： log1_Ana Offset =819 

在例子 7-3 的基础上需做如下改动： 
表 7-14 例子 7-5 参数设置 

d3.24 Analog1_Offset 
模拟输入 1 偏移 

外部模拟信号 1 偏移数据

设定  
设置为 819 

d3.29 Analog_Speed_Factor 
模拟-速度因数 

用于设置模拟信号与输出

速度的比例 
设置为 4447 

d3.00 Store_Loop_Data 
保存控制环参数 

1：存储设定的所有控制环

参数 
10：初始化所有的控制环参

数 

设置为 1 

例子 7-6：模拟-速度模式（设置死区电压和偏移电压） 

要求：设置偏移电压 1V，死区电压为 0.5V-1.5V，10V 对应最大速度 3000rpm。选择模拟通道 1（AIN1）控制速度。 

 
图 7-10 例子 7-6 示意图 

根据需要设置的偏移电压和死区电压计算 filterU ： 

10v 

1V 偏移 

1.5V 

0.5V 

2047 

in t erna lU

 

filterU  
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2047
10 10

filter

shift dead

U
v v U U
=

− −
  （本例 0deadU = .5， 1shiftU = ）  

得： filterU =1740 

根据需要的速度 rpmV 计算 demandV ：  

RPM
V

V demand
rpm 3000

*512
*1875

==
编码器分辨率 ，（编码器分辩率为 10000 inc/r） 

得： 8192000demandV =  

根据 filterU 和 demandV 计算 Factor： 

*demand filterV Factor U=  

得： Factor =4708 

根据需要的死区电压计算 log1_Ana Dead： 

8191/10 log1_ / deadv Ana Dead U=  

得： log1_Ana Dead =409 

根据需要的偏移电压计算 log1_Ana Offset： 

8191/10 log1_ / shiftv Ana Offset U=  

得： log1_Ana Offset =819 

在例子 7-3 的基础上需做如下改动： 
表 7-15 例子 7-6 参数设置 

d3.23 Analog1_Dead 
模拟输入 1 死区 

外部模拟信号 1 死区数据

设定 
设置为 409 

d3.24 Analog1_Offset 
模拟输入 1 偏移 

外部模拟信号 1 偏移数据

设定 
设置为 819 

d3.29 Analog_Speed_Factor 
模拟-速度因数 

用于设置模拟信号与输出

速度的比例 
设置为 4708 

d3.00 Store_Loop_Data 
保存控制环参数 

1：存储设定的所有控制环

参数 
10：初始化所有的控制环参

数 

设置为 1 
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7.3 力矩模式（“4”模式） 

7.3.1 模拟-力矩模式接线 

 

图 7-11 模拟-力矩模式接口示意图 

7.3.2 模拟-力矩模式相关参数介绍 

表 7-16 模拟-力矩模式相关参数介绍 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 
d3.22 Analog1_Filter 

模拟输入 1 滤波 
用于平滑输入的模拟信号。 
滤波频率 f=4000/（2π* Analog1_Filter） 
时间常数τ= Analog1_Filter/4000（S） 

5 1~127 

d3.23 Analog1_Dead 
模拟输入 1 死区 

外部模拟信号 1 死区数据设定 0 0~8192 

d3.24 Analog1_Offset 
模拟输入 1 偏移 

外部模拟信号 1 偏移数据设定 0 -8192~8192

d3.25 Analog2_Filter 
模拟输入 2 滤波 

用于平滑输入的模拟信号。 
滤波频率 f=4000/（2π* Analog2_Filter） 
时间常数τ= Analog2_Filter/4000（S） 

5 1~127 

d3.26 Analog2_Dead 
模拟输入 2 死区 

外部模拟信号 2 死区数据设定 0 0~8192 

d3.27 Analog2_Offset 
模拟输入 2 偏移 

外部模拟信号 2 偏移数据设定 

 
0 -8192~8192

d3.30 Analog_Torque_Con 
模拟--力矩通道选择 

模拟--力矩通道选择 
0：模拟通道无效 
1：模拟通道 1 有效（AIN1） 
2：模拟通道 2 有效 （AIN2） 
4 模式有效 

0 / 
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d3.31 Analog_Torque_Factor 
模拟力矩因数 

用于设置模拟信号与输出力矩（电流）的比例 1000 / 

d2.15 Speed_Limit_Factor 
速度限制因数 

力矩模式下限制最大速度的因数 

⎪⎩

⎪
⎨
⎧

>−−=

≤=

最大速度
V

实际速度
V)

最大速度
V

实际速度
Ν*(V

设定力矩
F

实际力矩
F

最大速度
V

实际速度
V

设定力矩
F

实际力矩
F

 

V 最大速度通过 d2.24 Max_Speed_RPM 参数设置。 

10 0~1000 
 

d2.24 Max_Speed_RPM 
最大速度限制_ RPM 

用于限制电机的最大转速 5000 0~6000 

7.3.3 模拟信号处理 

模拟-力矩模式是外部模拟量指令信号直接输入到驱动器内部电流环，经过内部电流环直接控制目标电流。模

拟信号的处理过程与模拟-速度模式的处理过程相同。 

在模拟-力矩模式下，采用公式 *
2

demand
demand t

IT K= （ tK 为转矩常数），根据给定 demandT 计算出 demandI 。 

采用公式
*

*
2048*2048

filter
demand

Factor U
I Ipeak= （ Ipeak 为驱动器峰值电流），根据 demandI 和 filterU ，计算出Factor。 

表 7-17 tK 和 Ipeak 参数 

电机型号 
tK （Nm/A） 

驱动器型号 Ipeak （A） 

SMH60S-0020-30AXK-3LKX 0.48 CD420-0020-0016-AA-000 
SMH60S-0040-30AXK-3LKX 0.48 CD420-0040-0031-AA-000 
SMH80S-0075-30AXK-3LKX 0.662 CD420-0075-0039-AA-000 

15 

SMH80S-0100-30AXK-3LKX 0.562 CD430-0100-0063-AA-000 
SMH110D-0105-20AXK-4LKX 0.992 CD430-0105-0054-AA-000 
SMH110D-0125-30AXK-4LKX 0.744 CD430-0125-0065-AA-000 
SMH110D-0126-20AXK-4LKX 1.058 CD430-0126-0062-AA-000 

27.5 
 

SMH110D-0126-30AXK-4HKX 1.058 CD620-0126-0043-AA-000 
SMH110D-0157-30AXK-4HKX 0.992 CD620-0157-0054-AA-000 
SMH110D-0188-30AXK-4HKX 1.058 CD620-0188-0062-AA-000 

25 

7.3.4 模拟-力矩模式计算步骤 

表 7-17 模拟-力矩模式计算步骤 
步骤 方法 公式 
步骤一 

根据需要设置的偏移电压和死区电压计算 filterU 2047
10 10

filter

shift dead

U
v v U U
=

− −
 

步骤二 
根据需要的力矩 demandT 计算 demandI  *

2
demand

demand t
IT K=  
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步骤三 
根据 filterU 和 demandI 计算 Factor  *

*
2048*2048

filter
demand

Factor U
I Ipeak=  

步骤五 
根据需要的死区电压计算 log_Ana Dead  8191/10 log_ / deadv Ana Dead U=

步骤五 
根据需要的偏移电压计算 log_Ana Offset  8191/10 log_ / shiftv Ana Offset U=  

7.3.5 模拟-力矩模式例子 

模拟-力矩模式控制时，请按照如下步骤设置驱动器： 
第一步：确定是否需要通过外部数字输入口控制驱动器使能。如果需要通过外部数字输入口控制驱动器使能，请参

考例子 6-3 的表 6-12 进行设置。如果不需要外部数字输入口控制驱动器使能，请请参考例子 7-3 的表 6-13 屏蔽掉

外部数字输入口使能控制，通过设置驱动器内部参数控制驱动器上电自动使能； 
第二步：确定模式切换位和工作模式，请参考例子 6-5 设置。驱动器出厂默认设置为 DIN3 无信号输入时，驱动器

工作在-4 模式（d3.16=-4），DIN3 有信号输入时，驱动器工作在-3 模式（d3.17=-3）。如果驱动器需要工作在力矩模

式（4 模式），请将 d3.16 或 d3.17 设置为 4。d3.16=4 时，驱动器上电 DIN3 无信号输入时就工作在 4 模式。d3.17=4
时，当 DIN3 有信号输入时，驱动器才能工作在 4 模式； 
第三步：数字输入口功能设置完毕后，需要选择模拟-力矩通道，并设置模拟-力矩因数、死区、偏移、滤波、速度

限制因数、最大速度限制等参数； 
第四步：保存参数。 

例子 7-7：模拟-力矩模式（不设置死区电压与偏移电压） 

  要求：DIN1 为驱动器使能，DIN2 为驱动器错误复位，DIN3 为驱动器工作模式控制（无信号输入时为 4 模式，

有信号输入时为 3 模式）。电机 Kt=0.48Nm/A，驱动器峰值电流为 15A。模拟量输入-10V 对应-5Nm，10V 对应 5Nm。

选择模拟通道 2（AIN2）控制力矩。 

 

图 7-12 例子 7-7 示意图 

根据需要设置的偏移电压和死区电压计算 filterU ： 

10v 

2047 

in t erna lU

filterU  
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2047
10 10

filter

shift dead

U
v v U U
=

− −
  （本例 0deadU = ， 0shiftU = ）  

得： filterU =2047 

根据需要的力矩 demandT 计算 demandI ： 

*
2

demand
demand t

IT K=  

得： * 2demand
demand

t

TI
K

= =14.7 

根据 filterU 和 demandI 计算 Factor： 

*
*

2048*2048
filter

demand

Factor U
I Ipeak=  

得：
*2048*2048 14.7*2048*2048 2012

* 2047*15
demand

filter

IFactor
U Ipeak

= = =  

表 7-18 例子 7-7 参数设置 
数码管显示 变量名称 含义 参数设定 
d3.01 Din1_Function  

输入 1 功能 
数字输入 1 功能定义 
  

000.1（驱动器使能） 

d3.02 Din2_Function  
输入 2 功能 

数字输入 2 功能定义 
  

000.2（驱动器错误复位） 

d3.03 Din3_Function  
输入 3 功能 

数字输入 3 功能定义 
  

000.4（驱动器工作模式控制）

d3.16 Din _Mode0 
工作模式选择 0 
 

输入信号无效的时候选择此工作模式 设置为 0004（4）模式 

（力矩模式） 

d3.17 Din _Mode 1 
工作模式选择 1 

输入信号有效的时候选择此工作模式  设置为 0003（3）模式 

（带加减速的速度模式） 

d3.25 Analog2_Filter 
模拟输入 2 滤波 

用于平滑输入的模拟信号。 
滤波频率 f=4000/（2π* Analog2_Filter） 
时间常数τ= Analog2_Filter/4000（S） 

 

d3.26 Analog2_Dead 
模拟输入 2 死区 

外部模拟信号 2 死区数据设定 设置为 0 

d3.27 Analog2_Offset 
模拟输入 2 偏移 

外部模拟信号 2 偏移数据设定 设置为 0 

d3.31 Analog_Torque_Factor 
模拟-力矩因数 

用于设置模拟信号与输出力矩（电流）的

比例 
设置为 2012 

d3.30 Analog_Torque_Con 
模拟-力矩控制 

模拟--力矩通道选择 
0：模拟通道无效 
1：模拟通道 1 有效（AIN1） 
2：模拟通道 2 有效 （AIN2） 
4 模式有效 

设置为 2 
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d3.00 Store_Loop_Data 
保存控制环参数 

1：存储设定的所有控制环参数 
10：初始化所有的控制环参数 

设置为 1 

例子 7-8：模拟-力矩模式（设置死区电压和偏移电压） 

要求：偏移电压 1V，死区电压 0.5V。电机 Kt=0.48Nm/A，驱动器峰值电流为 15A。模拟量输入 10V 对应 5Nm。选

择模拟通道 2（AIN2）控制力矩。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
                                                          
 
 

 
 
 
 

 
图 7-13 例子 7-8 示意图 

根据需要设置的偏移电压和死区电压计算 filterU ： 

2047
10 10

filter

shift dead

U
v v U U
=

− −
  （本例 0deadU = .5， 1shiftU = ）  

得： filterU =1740 

根据需要的力矩 demandT 计算 demandI ： 

*
2

demand
demand t

IT K=  

得： * 2demand
demand

t

TI
K

= =14.7 

根据 filterU 和 demandI 计算 Factor： 

*
*

2048*2048
filter

demand

Factor U
I Ipeak=  

1V 偏移 

0.5V 

2047 

1.5V 

filterU  

10v 

int ernalU
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得：
*2048*2048 14.7*2048*2048 2362

* 1740*15
demand

filter

IFactor
U Ipeak

= = =   

根据需要的死区电压计算 log 2 _Ana Dead： 

8191/10 log 2 _ / deadv Ana Dead U=  

得： log 2 _Ana Dead =409 

根据需要的偏移电压计算 log 2 _Ana Offset： 

8191/10 log 2 _ / shiftv Ana Offset U=  

得： log 2 _Ana Offset =819 

在例子 7-7 的基础上需做如下改动： 
表 7-19 例子 7-8 参数设置 

d3.26 Analog2_Dead 
模拟输入 2 死区 

外部模拟信号 2 死区数据

设定 

设置为 409 

d3.27 Analog2_Offset 
模拟输入 2 偏移 

外部模拟信号 2 偏移数据

设定 

设置为 819 

d3.31 Analog_Torque_Factor 
模拟-力矩因数 

用于设置模拟信号与输出

力矩（电流）的比例 

设置为 2362 

d3.00 Store_Loop_Data 
保存控制环参数 

1，存储设定的所有控制环

参数 

10，初始化所有的控制环参

数 

设置为 1 

7.4 内部多段位置控制模式（“1”模式） 

本控制方式为通过外部输入信号激活内部设定好的目标位置进行电机控制。激活的有两个前提条件： 

1. 多段位置控制只可以在“1”（绝对位置）模式下运行，其他模式无效； 

2. 至少有一个外部输入信号 DinX_Function 定义了 Bit10 或者 Bit11 位。 

例如将 Din2 对应的 Din2_Function 定义为 040.0，将 Din3 对应的 Din3_Function 定义为 080.0。则这两个信

号组合将用于选择 Din_Pos0、Din_Pos1、Din_Pos2、或者 Din_Pos3 中的一个用作目标位置。 

表 7-20 内部多段位置控制模式相关参数表 

内部位置控制 0 

Din_Sys.Bit10 

内部位置控制 1 

Din_Sys.Bit11 

有效对象（inc） 对应速度 

0 0 Din_Pos0 Din_Speed0_RPM 

1 0 Din_Pos1 Din_Speed1_RPM 

0 1 Din_Pos2 Din_Speed2_RPM 

1 1 Din_Pos3 Din_Speed3_RPM 

注意：本控制方式必须通过上位机软件进行操作，在此控制方式下 Din_SpeedX_RPM 必须设置为正值，否则有可能

位置无法完成。位置控制的时候 Control_Word 是 “0x3f”，“0x3f”为立即执行新指令，而不等待前面位置段指令

的结束。需要设置曲线加速度、曲线减速度、曲线速度来规范实现目标位置。 
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7.5 内部多段速控制模式（“-3”或“3”模式） 

本控制方式为通过外部输入信号激活内部设定好的目标速度进行电机控制。激活有两个前提条件： 

1. 多段速控制可以在“-3”以及“3”模式下运行，其他模式无效； 
2. d3.28 要设置为 0，此时模拟-速度通道无效； 
3. 至少一个外部输入信号 DinX_Function 定义了 Bit8 或者 Bit9 位。 
例如将 Din2 对应的 Din2_Function 定义为 010.0，将 Din3 对应的 Din3_Function 定义为 020.0。则这两个信

号组合将用于选择 Din_Speed0_RPM、Din_Speed1_RPM、Din_Speed2_RPM 或者 Din_Speed3_RPM 中的一个用作目标速

度。 

表 7-21 内部多段速控制模式相关参数表 

内部速度控制 0 

（Din_Sys.Bit8） 

内部速度控制 1 

（Din_Sys.Bit9） 

含义 数码管显示 有效对象 

（数码管操作） 

0 0 多段速控制 0[rpm] d3.18 Din_Speed0_RPM 

1 0 多段速控制 1[rpm] d3.19 Din_Speed1_RPM 

0 1 多段速控制 2[rpm] d3.20 Din_Speed2_RPM 

1 1 多段速控制 3[rpm] d3.21 Din_Speed3_RPM 

注意：如果用户需要精确设定目标速度，则需要通过上位机设置 Din_Speed0、Din_Speed1、Din_Speed2 以及

Din_Speed3 来实现。这四个数据单位是内部单位，适合了解驱动器的用户使用。Din_SpeedX_RPM 是将 Din_SpeedX
转换为单位为 rpm 的后数据，方便用户使用。转换已经包括了读写双过程，不需要用户自己计算。 

例子 7-9：内部多段速控制 

要求：定义数字输入口 DIN6 与 DIN7 为内部速度控制，DIN1 为驱动器使能，DIN2 为驱动器工作模式控制（无

效时 3 模式，有效时-3 模式）。详细要求见表 7-22，设置方法见 7-23。 
表 7-22 内部多段速控制要求 

DIN6：DIN7=0：0 执行第一段速度 100RPM 
DIN6：DIN7=1：0 执行第二段速度 200RPM 
DIN6：DIN7=0：1 执行第三段速度 300RPM 
DIN6：DIN7=1：1 执行第四段速度 400RPM 
DIN1 驱动器使能，电机轴锁紧 
DIN2 驱动器工作模式控制（无效时 3，有效时-3） 

表 7-23 内部多段速控制设置方法 
数码管显示 变量名称 设置方法 
d3.01 Din1_Function 

输入 1 功能 

设置为 000.1 

（驱动器使能） 

d3.02 Din2_Function 
输入 2 功能 

设置为 000.4 

（驱动器工作模式控制） 

d3.06 Din6_Function 
输入 6 功能 

设置为 010.0 

（内部速度控制 0） 

d3.07 Din7_Function 
输入 7 功能 

设置为 020.0 

（内部速度控制 1） 

d3.16 Din_Mode0 
输入模式控制 0 

设置为 0003（3）模式 

（带加减速的速度模式） 

d3.17 
  

Din_Mode1 
输入模式控制 1 

设置为 0.003（-3）模式 

（立即速度模式） 
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d3.18 Din_Speed0_RPM 
多段速控制 0[rpm] 

设置为 100[rpm] 

d3.19 Din_Speed1_RPM 
多段速控制 1[rpm] 

设置为 200[rpm] 

d3.20 Din_Speed2_RPM 
多段速控制 2[rpm] 

设置为 300[rpm] 

d3.21 Din_Speed3_RPM 
多段速控制 3[rpm] 

设置为 400[rpm] 

d3.00 Store_Loop_Data  
存储控制环参数 

设置为 1 

7.6 内部力矩控制模式（“4”模式） 

内部力矩模式时驱动器只有电流环工作，直接设置 d0.03 （CMD_q 目标电流）参数，以取得需要的目标力矩。

前提是 d3.30 要设置为 0，此时模拟-力矩通道无效。 
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第八章 控制性能 

8.1 驱动器性能调节 

 

图 8-1 控制环调节示意图 
如图 8-1 所示，伺服系统一般拥有三个控制环，为位置环、速度环、电流环。 
电流环与电机参数有关（驱动器已经默认了所配电机的最佳参数，不需要调节）。 
速度环参数和位置环参数需要根据负载情况进行适当调节。 
在进行控制环调节时必须确保速度环带宽大于位置环带宽 1 倍以上，否则可能引起震荡。 

8.1.1 手动调节 

1.速度环参数 
表 8-1 速度环参数 

数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 
d2.01 Kvp 

速度环比例增益 
用于设定速度环的响应速度 100 0~32767

d2.02 Kvi 
速度环积分增益 

用于调整速度控制补偿微小误差的时间  2 0~16384

d2.05 Speed_Fb_N 
速度反馈滤波 

通过降低速度环反馈带宽（平滑编码器反馈

信号）来消除电机运行过程中的噪音。当设

定带宽变小时，电机响应也会变慢。 

45 

 
0~45 
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公式为 F=Speed_Fb_N*20+100。 
例如：如果要设定滤波带宽为 F=500Hz，则

设定参数应为 20。 

Kvp 速度环比例增益：增大速度环比例增益可增大速度环响应带宽。速度环带宽越高，速度响应性越好。

增大速度环增益的同时，电机噪音也会变大，速度环增益过大可能引起系统震荡。 
Kvi 速度环积分增益：增大速度环积分增益可提高速度环低频刚度，减小稳态调整时间，但是过高的积分

增益也可能引起系统震荡。 
调整步骤： 
第一步：调整速度环增益，计算速度环带宽 

将电机负载惯量折算到电机轴的惯量 Jl，再加上电机自身的惯量 Jr，得到 Jt=Jr+Jl。代入公式： 
* * _

Vc_Loop_BW Kvp *
* 204800000* 2 * 2
p t

t

I K Encoder R
J π

= 根据调整的速度环增益 Kvp 计算速度环带宽

Vc_Loop_BW，根据需要进行 Kvi 调整即可。 
调整 Kvp 和 Kvi 的影响，如图 8-2 所示。 
Kvp 调整效果参考左一到左四，从左一到左四 Kvp 逐渐增大，Kvi=0。 
Kvi 调整效果参考右一到右四，从右一到右四 Kvi 逐渐增大，Kvp 保持不变。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

左一 右一 

左二 右二 
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图 8-2 速度环增益调整示意图 
第二步：调整速度环反馈滤波参数 

在调整速度环增益的时候如果电机噪音偏大，可以适当降低速度环反馈滤波参数 Speed_Fb_N， 
但是速度环反馈滤波带宽 F 一定要高于速度环带宽 2 倍以上，否则有可能引起震荡。速度环反馈滤波带

宽 F=Speed_Fb_N*20+100【Hz】。 
2.位置环参数 

表 8-2 位置环参数 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 
d2.07 Kpp 

位置环比例增益 
位置环比例增益 Kpp 1000 0~16384 

d2.08 K_Velocity_FF 
位置环速度前馈 

0 代表没有前馈，256 代表 100%前馈 256 0~256 

d2.09 K_Acc_FF 
位置环加速度前馈 

数据越小，前馈越大 7FF.F 32767~10 

d0.05 Pc_Loop_BW 
位置环带宽 

位置环带宽设定，单位 Hz。  0 
 
 

/ 

Kpp 位置环比例增益：增大位置环比例增益可以提高位置环带宽，提高位置环带宽可减小定位时间，降

低跟随误差，但设定太大会产生噪音甚至震荡，必须根据负载情况合理设置此参数。Kpp=103* 
Pc_Loop_BW，Pc_Loop_BW 为位置环带宽。位置环带宽不能超过速度环带宽，建议 Pc_Loop_BW< 
Vc_Loop_BW /4，Vc_Loop_BW 为速度环带宽。 
 

左四 右四 

左三 左三 
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K_Velocity_FF 位置环速度前馈：增加位置环速度前馈可以减小位置跟随误差。在位置信号不平滑时，减

小位置环速度前馈可以降低电机运转震动。 
K_Acc_FF 位置环加速度前馈（不建议调整此参数）：在需要很高的位置环增益时，可以适当调节加速度

前馈 K_Acc_FF 来提高性能。
* * _

K_Acc_FF
250000* 2 * *
p t

t

I K Encoder R
J π

= 。注意：K_Acc_FF 越小，加速度前

馈就越大。 
调整步骤： 
第一步：调整位置环比例增益 
     调整完速度环带宽后，根据应用需要调整 Kpp（也可直接在 Pc_Loop_BW 里面填入需要的带宽，驱

动器自动计算出相应的 Kpp）。Kpp=103*Pc_Loop_BW，位置环带宽不能超过速度环带宽，对于一般系

统 Pc_Loop_BW<Vc_Loop_BW /2 ，对 CNC 系统 Pc_Loop_BW<Vc_Loop_BW /4 为最佳。 
第二步：调整位置环速度前馈参数 

根据机器能够允许的位置误差以及耦合强弱来调节位置环速度前馈参数，即 K_Velocity_FF，0 代

表 0%前馈，256 代表 100%前馈。 
3.脉冲滤波系数参数 

表 8-3 脉冲滤波系数参数 
数 码 管 显

示 
变量名称 含义 默认值 范围 

d3.37 PD_Filter 
脉冲滤波系

数 

用于平滑输入的脉冲  
滤波频率为 f=1000/（2π* PD_Filter） 
时间常数τ= PD_Filter/1000，单位为 S。 
注：在运行过程中调整此滤波参数有可能造成丢失部

分脉冲。 

3 1~32767 

驱动器工作在脉冲控制模式时，如果电子齿轮比设置太大，需要调整此参数以减小电机震动，但是

调整过大，电机运转指令将会变迟缓。 

8.1.2 自动调节（只用于速度环，位置环手动调节见 8.1.1） 

自动调节适用于允许电机正反转并且负载在运行过程中变化不大的场合。利用增益自整定确定电机

负载整体惯量，然后手动输入需要的带宽，驱动器将自动计算合适的 Kvp 以及 Kvi。其运动曲线为正弦

曲线，如图 8-3 所示。 

 
图 8-3 速度曲线 

K_Load 是用于显示系统实际惯量的内部数据。 



 68

t

tp

J
REncoderKI

LoadK
*2*62500

_**
_

π
=                      

其中： 
Ip 为驱动器的最大输出峰值相电流，单位为【A】； 
Kt 为电机的转矩常数，单位为【Nm/Arms】； 
Encoder_R 为电机编码器的分辨率，单位为【inc/r】； 
Jt 为电机和负载的总惯量，单位为【g*cm^2】。 

表 8-4 增益自整定控制相关参数表 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围 

d0.06 Tuning_Start 
增益自整定控制 

设置为 11，开始自整定。自整定过程中，忽

略所有的输入信号。自整定结束后，自动变为

0。 
设置为其他值，结束自整定。 

0 / 

d0.04 Vc_Loop_BW 
速度环带宽 

速度环带宽设定，单位 Hz。 
只能在正确运行自整定后设定，否则实际带宽

就会出错，造成驱动器工作异常。 

如果自整定结果异常，设置此参数同样可能导

致驱动器工作异常。 

注：无法进行自整定的场合不可以使用此参数 

0 0~600 

d2.17 K_Load 
观测器参数 

负载参数 / 20~15000

d2.21 Sine_Amplitude 
自整定速度幅度 

适当增大此数据，有利于减小整定误差，但是

机械的震荡将变严重。可以根据机器情况适当

调节此数据，过小的话，自整定误差会加大，

甚至出错。 

64 0~1000 

d2.22 Tuning_Scale 
自整定比例 

适当减小此数据有助于降低自整定时间，但可

能引起结果不稳定。 
128 0~16384 

d2.23 Tuning_Filter 
自整定滤波 

自整定时的滤波参数 64 1~1000 

自整定的过程就是自动计算合适稳定 K_Load 的过程。运行自整定模式的时候，数码管显示的数据将

自动切换到 K_Load 数据的实时显示。当 K_Load 数据逐渐稳定下来时，驱动器将自动调整速度环的 Kvp
以及 Kvi 数据，使得速度环实际带宽为 50Hz。K_Load 数据稳定下来后驱动器自动停止自整定运行，然

后用户自行设置需要的速度环带宽 Vc_Loop_BW。最后实际运行测试系统，然后保存参数。 
注意事项： 
1. 自动调节适用于允许电机正反转并且负载在运行过程中变化不大的场合。在设备不允许电机正反转

的场合，建议手动调节参数； 
2. 自整定运行时，外部控制器脉冲信号、数字输入信号以及模拟量信号将暂时失效，因此自整定的时

候一定要确保安全； 
3. 自整定运行前建议先适当调整速度环的 Kvp，Kvi 以及反馈滤波参数 Speed_Fb_N 值，使得系统在速

度模式运行时没有明显的震荡。在有必要的条件下调节 d2.03 陷波滤波器数据，抑制共振； 
4. 不同的负载整定需要的时间也不同，一般都需要几秒钟的时间。将 K_Load 预先设定为接近实际的预

估值将会减小自整定需要的时间； 
5. 只有通过成功的自整定之后才可以写 Vc_Loop_BW，否则驱动器工作可能异常。在 Vc_Loop_BW 里
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面写入需要的速度环带宽，驱动器自动计算相应的 Kvp、Kvi 以及 Speed_Fb_N。如果对低速平稳性

不满意，还可以手动适当调整 Kvi。注意，自整定不会自动调节陷波滤波器的数据。 
以下情况需要调节自整定参数： 

1. 电机在转动一周内的摩擦力不均匀时，需要适当增大 d2.21 正弦波的幅度来减小不均匀摩擦力带

来的影响。注意：增大 d2.21 会增大负载的震动幅度； 
2. 自整定持续时间长时，可以初步评估出整体惯量，将 K_Load 设定到评估值再开始自整定； 
3. 自整定不稳定时，适当增大 d2.22，将增加自整定的稳定性，但会稍增大自整定的时间。 

以下情况自动调节会出错，此时只能手动设定参数： 
1. 负载惯量波动比较大； 
2. 机械连接刚性弱； 
3. 机械连接处存在间隙； 
4. 负载惯量过大，Kvp 值设置过小； 
5. 负载惯量过大造成 K_Load 数据小于 20 或者负载惯量过小造成 K_Load 数据大于 15000。 

操作步骤： 
1. 按 MODE 键，进入 F002 组，分别选择对象地址“d2.01”、 “d2.02”、 “d2.05”进行初步设置， 使

得系统在速度模式运行时没有明显的震荡； 
2. 按 MODE 键，进入 F000 组，选择对象地址“d0.06”，设置为 11，开始自整定； 
3. 按 MODE 键，进入参数显示状态，自整定过程中，数码管实时显示 K_Load 的数据。K_Load 数据稳

定下来后，自整定结束，d0.06 值自动变为 0。 
4. 然后用户自行设置需要的速度环带宽 Vc_Loop_BW，建议由小到大慢慢设置，直到机器运行到最佳状

态为止。最后实际运行测试系统，然后保存参数。 

8.2 振动抑制 

机器运行过程中出现了共振的现象，可以调整陷波滤波器来抑制共振。如果知道共振频率，则可以

直接设定 Notch_N=（BW-100）/10。注意，需要将 Notch_On 设置为 1 来开启陷波滤波器。如果不清楚共

振频率，则可以首先将 d2.14 的电流指令最大值设小，使系统震荡的幅度在可接受的范围内，然后试着调

节 Notch_N 来观察共振是否消失。 
当机器共振发生时，共振频率可以通过驱动器的示波器功能观察目标电流的波形计算出来。 

表 8-5 振动抑制参数 
数码管显示 变量名称 含义 默认值 范围

d2.03 Notch_N 
陷波频率设定 

速度环的陷波滤波频率设定，用于设定内部陷

波滤波器的频率，以消除电机驱动机器时产生

的机械共振。公式为 F=Notch_N*10+100。 
例如：如果机械共振频率为 F=500Hz，则设定

参数应为 40。 

45 0~90

d2.04 Notch_On 
陷波滤波器控制 

用于开启或者关闭陷波滤波器。 
0：关闭陷波滤波器 
1：开启陷波滤波器 

0 / 
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第九章 通讯 
CD 伺服驱动器具有 RS232 通信接口，通过上位机操作软件直接控制伺服驱动器工作。如果需要与

PLC 或者其他控制器通过 RS485 自由通信口进行通信，驱动器端需要外加 232-485 转换器。 

 
图 9-1 PC 与伺服驱动器通讯线 

9.1 传输协议 

CD 伺服驱动器的 RS232 通讯遵循严格的主从站协议。上位机能将任何数据传给 CD 伺服驱动器，

设定了地址的驱动器在计算这些数据后，并且返回一个应答。  
CD 伺服驱动器默认的通讯设置为： 
波特率（默认值）= 38400bps 
数据位 = 8 
停止位 = 1 
无奇偶校验。 
波特率可以通过设置 d5.02 的值进行修改，修改后需要用 d2.00 或 d3.00 保存再重新启动。 
RS232 使用的传输协议采用固定的十个字节的格式。 

ID CHKS8 byte data 

byte 0 byte 9

 
    ID 号从站的地址号 
    CHKS ＝－SUM(byte0,…,byte8)，CHKS 为上述计算结果的最后 2 位。 

上位机传送：  

ID CHKS8 byte host data 

byte 0 byte 9

 
从站传送/上位机接收： 

ID CHKS8 byte slave data 

byte 0 byte 9

 
注意：每十个字节就有一个自己的 CHKS。 
如果上位机送一个网络中不存在的地址数据给 CD 伺服驱动器，那么就不会有 CD 伺服驱动器响应。

主机正确地发送数据后，从站会寻找相对应地址号的数据，并检查校验值，如果该值和从站计算的值不
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符合，则从站不响应。 

9.2 数据协议  

数据协议不同于传输协议，其内容是上面的 RS232 传输协议 10 个字节中间的 8 个字节的内容。CD
伺服驱动器内部数据定义符合 CANopen 国际标准，所有的参数、数值和功能都是通过 index 和 subindex
表示。  

9.2.1 下载（从上位机到从站） 

下载，就是主站发送命令往从站内的对象写入值，下载到不存在的目标地址将产生错误。 
 主站传送： 

CMD

byte 0 byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 byte 5 byte 6 byte 7

INDEX
SUB
INDEX DATA

 
 

 CMD        指定数据传输的方向和数据的大小。 
 23(0x16)      发送四个字节的数据(bytes 4...7 包含 32 位) 
 2b(0x16)      发送二个字节的数据(bytes 4，5 包含 16 位) 
 2f(0x16)       发送一个字节的数据(bytes 4 包含 8 位) 
 INDEX        发送对象的地址 
 SUB INDEX   发送对象的子地址 

DATA 内 4 个字节的顺序是低为在前，高位在后。例如要向从站内“目标速度”写入 600rpm， 
2FF00910 单位 rpm，600 为 10 进制，258 为 16 进制。由于要写入的对象长度为 4 个字节，目前计算结

果 02 58 只有 2 个字节，那么在高位补零，所以最终结果＝00 00 02 58。     
DATA： byte4=58 

byte5=02 
byte6=00 
byte7=00 

 从站响应： 

RES

byte 0byte 1 byte 2byte 3 byte 4 byte 5byte 6 byte 7

INDEX
SUB
INDEX RESERVED

 
 

 RES：      显示从站的响应： 
 60(0x16)     数据成功传送 
 80(0x16)     错误，由字节 4…7 产生 
 INDEX       16 位的地址   和主站传送的一样 
 SUBINDEX   8 位的子地址  和主站传送的一样 
 RES         备用 
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9.2.2 上传（从从站到上位机） 

 上传，就是主站发送命令读取从站内的对象地址，上传不存在的目标地址将产生错误。 
 主站传送： 

CMD

byte 0byte 1 byte 2byte 3 byte 4 byte 5byte 6 byte 7

INDEX
SUB
INDEX RESERVED

 
 CMD  指定数据传输的方向 

40(0x16) 
INDEX  16位的地址   
SUBINDEX 8位的子地址 
RESERVED 字节4…7不用 
从站接收： 

RES

byte 0 byte 1 byte 2 byte 3 byte 4 byte 5 byte 6 byte 7

INDEX
SUB
INDEX DATA

 
RES      显示从站的响应： 

 43(0x16)        字节4...7包含32位数据 
 4B(0x16)        字节4，5包含16位数据 
 4F(0x16)        字节4包含8位数据 
 80(0x16)        错误，字节4...7产生了错误 
 INDEX      16位的地址   和主站传送的一样 
 SUBINDEX    8位的子地址  和主站传送的一样 
 DATA如果没有错误，byte4...byte7 共4个字节保存的是读取的从站对象内数值，低位在前，高位在

后，正确的值＝byte7,byte6,byte5,byte4；如果有错误，这4个字节内数据就不再等于读取的从站内的对

象数值。例如： 
主站向从站发送“上传”命令： 
01 40 F0 2F 09 58 02 00 00 3D  （该命令读取从站的目标速度2FF00910） 
从站响应： 
01 4B F0 2F 09 58 02 00 00 32 
表示：01－从站地址为1 

4B－接收到的数据为2个字节，由响应的10个字节中的byte4…byte5 保存。 
byte4=58，byte5=02，byte6=00，byte7=00 
那么DATA= byte7 byte6 byte5 byte4 = 0258（hex）=600rpm 
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第十章 报警排除 

10.1 报警信息 

显示屏出现数字闪动，表明驱动器出现报警故障，具体故障参照 10-1 故障代码表。报警信息代码为

十六进制数据，由四个数码管进行显示。当驱动器出现故障的时候，报警代码里面对应的位就会被置“1”。
例如：当编码器未连接时，故障代码里面的第 1 位以及第 2 位就会被置“1”，于是显示“0006”。 

表 10-1 故障代码表 

第一位数码管（左） 第二位数码管 第三位数码管 第四位数码管（右） 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

EEPR
O

M

内
部
错
误 

寻
找
电
机
错
误 

保
留 

输
入
脉
冲
频
率
过
高 

I 2*T

故
障 

逻
辑
电
压
过
低18v 

实
际
跟
踪
误
差
超
过
允
许
值 

驱
动
器
制
动
电
阻
异
常 

驱
动
器
输
出
短
路 

驱
动
器
总
线
电
压
过
低120v 

驱
动
器
总
线
电
压
过
高400v 

驱
动
器
温
度
过
高 

编
码
器
计
数
错
误 

编
码
器U

V
W

信
号
错
误 

编
码
器A

B
N

信
号
错
误 

驱
动
器
内
部
错
误 

驱动器可存储 7 个过去发生过的报警，详情进入 F007 组菜单，按 Enter 进入故障代码，刚进入时的

错误为最新发生的错误。按▲键或▼键可翻阅历史报警信息，第二位数码管右下脚小数点亮，表示已经

翻阅到最早的一个报警信息，当第三位数码管右下脚小数点亮，表示已经翻阅到最近的一个报警信息。 
如果需要了解更详细的错误信息，需要通过通讯口连接到 PC 软件，查看发生错误时的驱动器工作状

态。驱动器提供一些信息供参考： 
1. 错误代码； 
2. 发生错误时的总线电压； 
3. 发生错误时的电机速度； 
4. 发生错误时的电机电流； 
5. 发生错误时的驱动器温度； 
6. 发生错误时的驱动器工作模式； 
7. 发生错误时的驱动器工作累计时间； 
8. 发生错误时电流环是否工作。【0x0000：功率管没有工作；0x0077：功率管在工作】 

10.2 报警信息原因及排除 

报警代码 报警信息 报警原因以及排除 
000.1 驱动器内部错误  
000.2 编码器 ABN 信号错误 ABN 信号线断，请检查电缆线 
000.4 编码器 UVW 信号错误 UVW 信号线断，请检查电缆线 
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000.8 编码器计数错误 排除干扰 
000.6 编码器错误 编码器 ABN 和 UVW 信号同时出错，检查电缆 
001.0 驱动器温度过高 驱动器温度超过 75 度，请核查所选驱动器功率是否足够 
002.0 驱动器总线电压过高 驱动器总线电压超过允许范围，请检查输入电压或者确定

是否需要外接制动电阻 
004.0 驱动器总线电压过低 驱动器总线电压低于允许范围，请检查输入电源 
008.0 驱动器输出短路 驱动器内部功率管坏或者电机相线短路，请检查电机线，

如果电机没问题，确定是驱动器内部功率管问题 
010.0 驱动器制动电阻异常 制动电阻坏或者驱动器内部制动部分坏 
020.0 跟随误差错误 实际跟随误差超过允许值，检查位置环前馈值以及最大允

许误差值 
040.0 逻辑电压过低 逻辑电压低于 18V.检查逻辑电源 24V 
0800 I2*T 故障 负载过大，请检查负载并计算电机功率是否满足要求 
1000 输入脉冲频率过高 输入脉冲频率超过频率允许最大值，检查输入脉冲频率以

及频率允许最大值 
2000 驱动器 保留 
4000 寻找电机错误 编码器松动或者安装有问题，请返回厂家 
8000 EEPROM 内部错误 内部存储器出问题，可能是更新了程序，也可能是EEPROM

坏，请返回厂家 
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第十一章 规格 

11.1 伺服驱动器与电机选型表 
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11.2 伺服驱动器 

11.2.1 伺服驱动器技术参数表 
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11.2.2 伺服驱动器机械尺寸图 
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11.3 伺服电机机械尺寸图/矩频曲线/技术参数表 

11.3.1 SMH60 伺服电机 
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11.3.2 SMH80 伺服电机 

 
 
 



 80

11.3.3 SMH110 伺服电机 

1.技术参数表 
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2.机械尺寸图/矩频曲线 
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11.4 伺服电机电缆接线表 

11.4.1 伺服电机动力电缆接线表 
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11.4.2 伺服电机编码器电缆接线表 
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