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0. 安全警告（非常重要）
注意下列警告，以免人身伤害和设备损坏

危险 一个可能发生的危险事件，如果不避免，有可能导致人身严重伤害

警告 一个可能发生的危险事件，如果不避免，有可能导致设备损坏

注意 表示禁止操作

注意 表示必须操作

危险

请勿在有腐蚀性气体、易潮、易燃、易爆的环

境中使用本产品
否则可能引发火灾

请勿损坏电缆或对其施加过度压力、放置重物

和挤压
否则可能导致触电、故障和损坏。

必须安装过流保护器、漏电保护的断路器、过

热保护器和紧急断电装置
否则可能导致触电事故，导致人身伤害或火灾

断开电源后，必须等待 10 分钟后才可以进行

机器搬运、接线和检查等操作
否则可能导致触电事故，导致人身伤害或火灾

驱动器的接地线必须和真正的大地相连 否则可能导致触电事故

!!!!

!!!!

!!!!

!!!!

!!!!

!!!!

!!!!

!!!!
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安装一个外部紧急断电装置，以便在紧急情况

下断开电源

否则可能导致触电事故，导致人身伤害或火灾，设备损

害

切勿将手放入驱动器内部 否则可能导致触电事故，导致人身伤害或火灾

不要接触运转中电机的转动部分 否则可能导致人身伤害

不要让电缆承受过度的外力、摩擦
否则可能导致触电事故，导致人身伤害或火灾，设备损

害

警告

按照规定的组合使用电机和驱动器 否则可能导致火灾

如果发生故障，请先查明原因，排除故障，且

确保安全，然后才能再次重新开始运行设备
否则可能导致人身伤害或设备损害

在试运转时，电机不要带动负载，处于空载状

态下试运转，试运转无误后电机才可以带动负

载

否则可能导致设备损害

不要接触电机、驱动器、制动电阻，因为它们

是发热部件
否则可能导致灼伤

不要接触运转中电机的转动部分 否则可能导致人身伤害

不要更改、拆卸或自行修理电机或驱动器 否则可能导致触电事故，导致人身伤害

搬运电机时，不要提拉电缆或电机轴部 否则可能导致器件损坏

!!!!

!!!!

!!!!

!!!!

!!!!
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1. 伺服驱动器及电机使用流程
图 1.1

在电源故障排除后，设备有可能突然重新启

动，所以不要靠近设备
否则可能导致触电事故，导致人身伤害

不要堵塞散热孔或插入异物 否则可能导致触电事故，导致人身伤害，火灾

确保电路接线正确 否则可能导致触电事故，导致人身伤害，火灾

使用前注意事项

打开包装后，请确认产品是否与所定购的产品

型号相同
如不相同，请立即联系产品供应商

检查产品是否在运输过程中是否有损坏 如有损坏，请立即联系产品供应商

!!!!

!!!!
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图 1.1 伺服驱动器及电机使用流程

2. 核查伺服电机和驱动器型号的定义
图 2.1
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图 2.1 核查伺服电机和驱动器型号的定义示意图

3. 安装和配线
3.1．电机安装注意事项
� 安装位置：室内，无水、无粉尘、无腐蚀气体，良好通风；
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� 如何安装：电机可以水平或垂直安装，当水平安装时，请把电缆出口朝下，以免进油进水；垂直安装时，如果配有机

械装置，必须取保机械装置的油水不得进入电机；

� 禁止敲打电机后端盖，以免损坏电机的光电编码器；

� 请尽量使用弹性联轴器；

� 尽量避免敲打电机的轴端，以免损坏电机的轴承和后端的编码器；

� 需注意电机轴端的轴向和径向负载不要过大；

3.2．驱动器安装注意事项
� 安装位置：室内，无水、无粉尘、无腐蚀气体，良好通风；

� 如何安装：垂直安装，通风良好；

� 安装到金属的底板上

� 如可能，请在控制箱内另外安装通风风扇

� 驱动器与电焊机、放电加工设备等使用同一路电源，或驱动器附近高频干扰设备，请采用隔离变压器和有源滤波器

� 请将驱动器安装在干燥且通风良好的场所；

� 请尽量避免受到振动或撞击；

� 尽一切可能防止金属粉尘及铁屑进入驱动器内；

� 安装时请确认驱动器固定，不易松动脱落；

� 接线端子必须使用带有绝缘保护；

� 在断开驱动器电源后，必须间隔 10 秒钟后方能再次给驱动器通电，否则频繁的通断电会导致驱动器损坏；

� 在断开驱动器电源后 10 分钟内，禁止用手直接接触驱动器的接线端子，否则将会有触电的危险！

� 当在一个机箱内安装多个驱动器时，为了驱动器的良好散热，避免相互间电磁干扰，请采用如下示意：(图 3.1)

图 3.1 多个驱动器安装示意图

3.3．配线注意事项

序号 类型 配线类型 规格 备注
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3.4.马达功率线接线定义

(图 3.2)

图 3.2 电机电源接线端

3.5.电机编码器线接线定义

1) 电机端为塑料插头,驱动器侧为 D型插头. (电机为功率 30~100W)(图 3.3)

1 电源电缆
线径合适、环境合

适

同信号电缆间隔 30厘米以上配线，不要在同一

配线槽

确认电缆的线径是否

与所要求的电流相匹

配

2 电机电缆
确认电机相序与驱动

器要求一致

3 控制线
双绞屏蔽线

控制器至驱动器的控制线长度＜3米

4 编码器线 驱动器至编码器的编码器线长度＜20 米

5 接地线 尽量使用粗导线 按接地电阻<100Ω的一点接地方式

如电机与机床之间是

处于绝缘状态，请将电

机接地

6 模拟信号缆 屏蔽线 请注意的终端联接

7 制动电阻 良好连接，良好通风

8 保持制动器 需要配浪涌吸收电路

电机 插头的脚号

电机型号 插图类型 U V W FG

40BL(3)~80BL(3) 塑料 4芯插头 1(红) 2(蓝) 3(黄) 4(黄绿)

92BL(3)~280BL(3) 圆型航空插头 2(红) 3(蓝) 4(黄) 1(黄绿)
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图 3.3 编码器接线示意 1

2) 电机端为塑料插头,驱动器侧为紧密型插头.(图 3.4)

图 3.4 编码器接线示意 2

3)电机端为航空插头,驱动器侧为紧密型插头.(电机为功率 200~30000W)(图 3.5)
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图 3.5 编码器接线示意 3

4) 电机端为航空插头,驱动器侧为 D 型插头.(部分型号)(图 3.6)

图 3.6 编码器接线示意 4

5) 四线制通信方式编码器接线（略）
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4. 输入/输出端子功能说明

4.1 JP2 端子定义

驱动器上的 JP2 接口为各种控制信号输入输出接口，为 50 PIN 高密接口，其管脚定义如下：

名称定义 管脚 定 义

PP 30 指令脉冲正极输入

PG 31 指令脉冲负极输入

DP 32 方向指令正极输入

DG 33 方向指令负极输入

X0 7 输入 I/O X0

X1 8 输入 I/O X1

X2 9 输入 I/O X2

X3 34 输入 I/O X3

X4 10 输入 I/O X4

X5 11 输入 I/O X5 (CWL)

X6 36 输入 I/O X6 (作为伺服使能输入)

X7 12 输入 I/O X7 (CCWL)

X8 37 输入 I/O X8 (保留)

X9 19 输入 I/O X9 (保留)

X10 43 输入 I/O X10(保留)

X11 42 输入 I/O X11(保留)

X12 35 脉冲禁止输入

DI_COM+ 13 输入端子公共正极

E12V 46 内部提供用于 I/O的控制电源+12V

EGND 47 内部提供用于 I/O的控制电源 0V

Y0 39 Y0，定位完成输出，为集电极开路输出

Y0_E 38 Y0 输出负极

Y1 41 Y1，报警输出，为集电极开路输出

Y0_E 40 Y1 输出负极

Y2 22 Y2，伺服准备好输出，为集电极开路输出

Y2_E 44 Y2 输出负极

Y3 20 Y3 输出，为集电极开路输出

Y3_E 21 Y3 输出负极

Y4 23 Y4 输出，为集电极开路输出

Y5 24 Y5 输出，为集电极开路输出

DO_COM- 25 Y4，Y5 输出公共端

Aout 28 编码器 A相分频输出，为集电极开路输出

Bout 29 编码器 B相分频输出，为集电极开路输出

Zout 27 编码器 Z相分频输出，为集电极开路输出

GND 26 编码器集电极开路输出负极



A8系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册

14

4.2 I/O 相关控制配置参数

可以通过设置参数 Pr80、Pr81、Pr82、Pr83、Pr84 来对输入输出端子信号进行取反控制，具体如下表：

取反控制信号示意图：

如图所示，当相应控制位置１时则输入点接至Ｎ点，则输入信号逻辑经反相器取反后送至 CPU处理。当相应控制位置０

时则输入点信号逻辑直接送至 CPU处理。对于输出取反控制，控制原理一样。（图 4.1）

Aout+ 1 编码器 A相分频输出 Aout+，为差分输出

Aout- 2 编码器 A相分频输出 Aout-，为差分输出

Bout+ 5 编码器 B相分频输出 Bout+，为差分输出

Bout- 6 编码器 B相分频输出 Bout-，为差分输出

Zout+ 3 编码器 Z相分频输出 Zout+，为差分输出

Zout- 4 编码器 Z相分频输出 Zout-，为差分输出

Sp+ 14 模拟速度指令输入端

Sp- 15 模拟速度指令输入端（差分方式）

CCW_AT 16 反转模拟转矩指令输入端

CCW_AT-、CW_AT－ 17 转矩指令输入负极

CW_AT 18 正转模拟转矩指令输入端

AGND 45 模拟地

+12v 50 模拟电压＋12V 输出

-12v 49 模拟电压－12V 输出

FG 48 FG 端子，内部与机壳相连

参数号 名称 范围 功能 出厂值 单位

80 X0-X4 位取反控制 0-11111

对外部输入信号 X0-X4进行

取反控制,例设置为 01101

时即对 X1,X3,X4 输入信号

进行取反

0 -

81 X5-X9 位取反控制 0-11111

对外部输入信号 X5-X9进行

取反控制,例设置为 01101

时即对 X6,X7,X9 输入信号

进行取反

0 -

82 X10-X14 位取反控制 0-11111

对外部输入信号 X10-X14进

行取 反控制 ,例设 置为

01101 时即对 X11,X12,X14

输入信号进行取反

0 -

83 Y0-Y4 位取反控制 0-11111

对外部输出信号 Y0-Y4进行

取反控制,例设置为 01101

时即对 Y1,Y2,Y4 输入信号

进行取反

0 -

84 Y5-Y9 位取反控制 0-11111

对外部输出信号 Y5-Y9进行

取反控制,例设置为 01101

时即对 Y6,Y7,Y9 输入信号

进行取反

0 -
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图 4.1 取反控制信号示意图

４.3 输出 I/O 功能配置

４.4 不同控制模式下输入I/O 的具体功能

输入 I/O 在各种控制模式下有不同的功能，如下所示：

4.5 公共 I/O 端子定义说明

输出ＩＯ 参数值配置功能

Y0 此端子输出功能由 Pr86 决定，Pr86 值对 Y0配置的含义如下：

0：报警输出， 1：定位完成，2：转矩到达，3：速度到达，4：零速检出,5: 电磁制动器输出，6:伺

服准备好输出

Y1 此端子输出功能由 Pr87 决定，Pr87 值对 Y1配置的含义如下：

0：报警输出， 1：定位完成，2：转矩到达，3：速度到达，4：零速检出,5:电磁制动器输出，6:伺服

准备好输出

Y2 此端子输出功能由 Pr88 决定，Pr88 值对 Y2配置的含义如下：

0：报警输出， 1：定位完成，2：转矩到达，3：速度到达，4：零速检出,5:电磁制动器输出，6:伺服

准备好输出

Y3 此端子输出功能由 Pr89 决定，Pr89 值对 Y3配置的含义如下：

0：报警输出， 1：定位完成，2：转矩到达，3：速度到达，4：零速检出,5:电磁制动器输出，6:伺服

准备好输出

I/O 速度模式

(Pr51=0)

位置模式

(Pr51=1)

模拟调速模式

(Pr51=2)

混合控制模式

(Pr51=3)

增量调速模式

(Pr51=4)

LPCM 定长模式

(Pr51=5)

X0 内部速度选择１ 位置偏差清除 触控调速增 请求找原点输入

X1 内部速度选择 2 触控调速减 原点信号输入

X2 内部速度选择 3 停止输入

X3 混合模式选择

X4 速度方向控制 速度方向控制 LPCM 启动信号输

入

X5 CWL 行程限位/正转脉冲指令禁止/正转驱动禁止/正转转矩控制(由 Pr7D 参数定义)

X6 伺服使能输入

X7 CCWL 行程限位/反转脉冲指令禁止/反转驱动禁止/反转转矩控制(由 Pr7D 参数定义)

X8 报警清除输入

PP、PG 脉冲指令输入 LPCM 正点动输入

DP、DG 方向指令输入 LPCM 反点动输入

Sp 作为模拟速度

指令输入

CW_AT 正转转矩模拟指令输入

CCW_AT 反转转矩模拟指令输入
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4.6 I/O 信号输出功能说明

1) 报警输出

当驱动器出现报警时，则会给出相应的报警信息代码并在定义的输出 I/O（Y0-Y3）上给出报警信号。对于可以清除

的报警如限位报警，则在报警条件清除的前提下在报警清除输入（X8）输入清除信号或在显示报警代码状态下按驱动器的

Mode 键则可清除报警。具体时序见本说明书的详细说明。

2) 定位完成输出

在位置定位控制模式下，可以通过设置 Pr3A 定位完成脉冲数来确定定位完成。在达到定位完成条件时驱动器会在定

义的 I/O端子上给出定位完成信号。(图 4.2)

IO 定义 功能说明

X3 混合模式选择

在混合控制模式下，此 I/O结合 Pr61 参数值作为控制模式选择输入，具体定义详见（混合控

制模式下的控制切换定义）

X5 CWL 控制端子

此端子可结合 Pr7D 参数值进行多功能配置,其中 Pr7D 参数的个位数值值决定 CWL功能

注：无论在何种条件下电机的最大转矩均受 Pr70设置的转矩限制。

十位 个位

CCWL 功能定义 CWL功能定义

个位数值 CWL功能定义

0 正转限位报警.当电机正转时若 CWL有效则产生正转限位报警

1 正转脉冲禁止输入.位置控制模式下,电机正转时,若 CWL 有效则禁止正

转脉冲输入

2 正转驱动禁止(不产生力矩),电机正转时,若 CWL 有效则电机不产生转矩

3 转矩限制,电机正转时,若 CWL 有效则电机转矩由 Pr74 决定.

4-9 保留,CWL 输入功能禁止

X6 伺服使能输入

▲此信号为电机激励输入信号，电机的运动控制匀建立在电机激励条件上。

▲在无故障状态下，X6=ON即进入伺服使能状态（电机激励）。

▲伺服使能后，请在至少100ms 后再输入指令脉冲。

▲正常状态下的伺服 ON/OFF 时间受 Pr66 和 Pr54 控制。

▲禁止利用此信号作为电机转动或停止控制

X7 CCWL 控制端子

此端子可结合 Pr7D 参数值进行多功能配置,其中 Pr7D 参数的十位数值值决定 CWL功能

注：无论在何种条件下电机的最大转矩均受 Pr70设置的转矩限制。

十位 个位

CCWL 功能定义 CWL功能定义

十位数值 CCWL 功能定义

0 反转限位报警.当电机反转时若 CCWL 有效则产生反转限位报警

1 反转脉冲禁止输入.位置控制模式下,电机反转时,若 CCWL 有效则禁止反

转脉冲输入

2 反转驱动禁止(不产生力矩),电机反转时,若 CCWL 有效则电机不产生转

矩

3 转矩限制,电机反转时,若 CCWL 有效则电机转矩由 Pr75 决定.

4-9 保留,CCWL 输入功能禁止

X8 报警清除输入

在伺服产生报警后，在确定报警条件撒除后，在此端子输入一触发脉冲则可以清除伺服报警而

进入正常状态。

注：(1)在输入报警清除触发脉冲前，必须确认报警条件已清除

(2)在输入报警清除触发脉冲前，必须确认伺服处于允许运行的状态。

(3)不允许在此端子上一直存在有效的报警清除信号。
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图 4.2 定位完成输出示意图

3) 转矩到达输出

可以通过 Pr3C 参数预设一定的转矩值。当驱动器在工作过程中，只要电机实际转矩大于或等于设定值达到预定时间

则驱动器会在定义的 I/O 端子上给出转矩到达信号。(图 4.3)

图 4.3 转矩到达输出示意图

4) 速度到达输出

可以通过 Pr95 参数预设一定的电机速度值。当驱动器在工作过程中，只要电机实际速度大于或等于设定值则驱动器

会在定义的 I/O 端子上给出速度到达信号。(图 4.4)

图 4.4 速度到达输出示意图

5) 零速检出输出

可以通过 Pr96 参数预设一定的电机速度值。当驱动器在工作过程中，只要电机实际速度小于或等于设定值则驱动器

会在定义的 I/O 端子上给出零速检出信号。如设置 Pr96 为 10 则当实现电机速度小于或等于 10rpm 就达到了零速检出条件。

（图 4.5）
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图 4.5 零速检出输出

4.7 脉冲输入方式接线图
控制器为差分信号输出脉冲方式（抗干扰、传输距离远、适合高频率的脉冲信号）(图 4.6)

 

330 470 PP 

PG  

330 470 DP  

DG  

驱动器内部  

图 4.6 差分接口示意图

控制器为集电极开路输出脉冲方式（共阳）(图 4.7)

 

330 470 PP 

PG 

驱动器内部  
VC 

R 控制器  

图 4.7 集电极开路接口示意图

控制器为射极跟随输出脉冲方式（共阴）(图 4.8)

 

3 3 0  4 7 0  P P  

P G  

驱 动 器 内 部  V C  

R  

控 制 器  

图 4.8 射极跟随接口示意图

注： 当 VC＝24V时，R＝1.2K~1.8K；当 VC＝12V时，R＝510

4.8 开关量信号接线图
开关量信号输入 X0-X15。(图 4.9)
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To CPU 

开关量信号输入(X0(X0(X0(X0----X15)X15)X15)X15)    

10K 
2.2K 

470 
PC817 

Vcc 
DI_COM+ 

驱动器内部 

图 4.9 开关量信号输入接口图

注：为可靠驱动，输入端驱动电流必须大于 10mA。

开关量信号输出

驱动器开关量信号输出电原理图如下所示：(图 4.10)

  

CPU 

开关量信号输出（Y0Y0Y0Y0----Y6Y6Y6Y6）    1K 

Vcc 

DO_COM- 

驱动器内部 

图 4.10 开关量信号输出接口图

注：不能驱动大于 30V/50mA 电流的负载，否则有损坏输出接口的可能！

利用驱动器内部提供的电源组成控制信号

驱动器内部具有 1 路 12VDC 电源，利用这一路电源，可方便地为外部控制信号提供电源。

采用 E12V，EGND 这一路电源组成输入控制信号，只需将 DI_COM+端子与 E12V 端子连接起来 ，然后利用一

个开关便构成了输入控制回路，对于别的 I/O 输入控制回路也可采用此方法。(图 4.11)

  

To CPU 

控制信号输入 

1K 2.2K 

470 PC817 

Vcc 

E12V 

EGND 

E12V 

EGND 

驱动器

内置  

E12V 

DI_COM+ 

（DI_COM-） 

46 

25 

36 

13 

图 4.11 利用驱动器内部 E12V，EGND 电源组成伺服使能输入控制

控制器与驱动器输入接口连接示意图
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E12V 

E GN D 

驱 动 器

内置  

 

To CPU  
2.2K 

470 

Vcc 

DI_COM - 

E12V 

控制器 信号输 出  

 

虚线内为驱动器内部  

DI_COM + 

图 4.12 控制器与驱动器输入接口连接示意图

4.9 保持制动器信号接线图
保持制动器用于阻止垂直上下的负载（即 Z轴）在断电后，由高处自有下落，从而导致人身伤害或设备损坏。(图 4.13)

图 4.13 保持制动器信号接线图

注：保持制动器是 24VDC供电

注：保持制动器没有极性

注：保持制动器不能用作减速电机或停止设备的运动

注：通断保持制动器电路和驱动保持制动器的电源由用户外部提供

注：需要在通断保持制动器电路中的继电器线圈处并联一个浪涌吸收器－二极管
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5. 驱动器面板操作

5.1 驱动器操作面板（图 5.1）

图 5.1 面板示意图

5.2 驱动器面板操作模式
通过 MODE 按键可以循环选择 4种工作模式（图 5.2）

模式 显示 功能

监视模式 SEE-xx
可实时监视系统运行时的多个实时动态数据，如电流，速度等。方便快

捷的参数监视、便于调试系统

参数模式 PA-SET 可通过驱动器的键盘进行参数设定，如增益、控制方式、电机类型等等

数据保存模式 EE-ALL
如需保存设定参数且使之在断电再次上电后生效，必须使用数据保存模

式保存数据

辅助模式 AF-ENC 查询输入输出状态、出错信息及其它辅助功能（详见辅助功能说明）

区域 名称 定义 功能

指示灯

P 指示灯 电源 电源指示，此指示灯常亮

R 指示灯 运行

此指示灯表伺服 ON 有效，电机锁轴，可以接受外部命令信号。但

若驱动器在运行过程中产生报警则此指示自动熄灭，故障指示灯

亮。

E指示灯 故障

此指示灯亮表驱动器产生了报警。在报警状态下禁止伺服激励信号

有效。

数字窗 数字显示窗口 6位 LED 显示，显示参数和运行状态

键盘

MODE 按键 模式 工作模式转换按键

SET按键 设置 参数修改确认按键

◄按键 移位 移位按键

▼按键 递增 数字递增按键

▲按键 递减 数字递减按键
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图 5.2 四种模式切换流程图

5.2.1 监视模式----方便快捷的参数监视、便于调试参数
可监视多项参数，实时显示系统的动态数据，如电流、速度等。(图 5.3 监视模式操作流程)
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图 5.3 监视选择流程图

每次只能实时显示一项内容。每次上电开机时，系统将会显示关机前设定的监视内容项。

操作示例:

选择监视项－按 Mode 键，直至显示 SEE－XX ，其中 XX为当前监视序号(图 5.4)

图 5.4 监视模式

选择监视序号－按 Up键和 Down 键可上下递增或递减监视序号(图 5.5)
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图 5.5 监视模式举例

显示监视内容－按 SET键确定，系统将实时显示该项的动态数据

如下图所示：P表示编码器，8750 是编码器当前位置(图 5.6)。

图 5.6 监视内容

5.2.2 参数模式----方便快捷的参数设定
打开参数修改开关

为防止参数被随意修改，导致系统工作不正常，系统专门增加了一个参数修改开关，参数号为 60，当此参数值为 5678

时方可对参数进行合法性的修改，否则不能修改参数。为确保参数值的正确性，请在修改参数值后将 60号参数(参数开关)

的值设为非 5678 值，以保护参数不能被随意修改。

注：对于要求上电才有效的参数，参数值修改后不会即时生效，只有将驱动器断电，然后再重新上电后才生效。用户在

设定参数时特别要注意这一点。

图 5.7 参数设置流程图：



A8系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册

25

图 5.7 参数修改流程图

参数设置示例：

选择参数模式－按 Mode 键直至出现参数模式 PA－Set(图 5.8)
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图 5.8 参数模式

选择参数序号－按 SET键，可进入参数号选择状态 Set－XX ，其中 XX 为参数号(图 5.9)

按右方向键选择调整位置，按 Up 键/Down 键可递增或递减当前闪烁位的值，即选择所需的参数号。如要设定 40 号参数，则

通过按右方向键和 Up键及 Down 键将 XX修改为 40。

图 5.9 参数模式

设定参数内容－选定参数号后按 SET 键，系统将会闪烁显示参数的当前值(图 5.10)

图 5.10 修改前参数

将 40号参数设定为 2000。则按右方向键选择闪烁位，Up键 Down 键可递增或递减当前闪烁位的值。将1500 修改成 2000 后，

按 SET 键后确定便可。1秒后或按 Mode 键，自动指向下一个参数号。(图 5.11)
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图 5.11 修改后参数

若当前参数要求再次上电才有效，则会显示 reset 并能将数据自动保存到 EEPROM 中，且再次上电后，驱动器才会按新的

参数值运行。(图 5.12)

图 5.12 上电生效参数提示

注： 请不要将参数值超出统允许范围，系统将不接受超出范围的参数值。

5.2.3 参数保存----保存到 EEPROM
参数模式对参数修改时，如果不进行保存数据至 EEPROM 中，每次关机后，设定的参数值也会随之丢失。所以如需要设

定的参数值有效，不受关机影响，请将修改的数据保存到 EEPROM 中。（图 4.13）
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图 5.13 参数保存流程图

参数保存操作示例:

选择数据保存模式－按 Mode 键直至出现” EE－ALL 。(图 5.14)

图 5.14 保存参数模式

数据写入－按 SET键，便可将参数值写入 EEPROM。

在写入过程，系统会显示由“ － ”组成的进度条。成功写入后，系统显示成功写入信息：Finish （图 5.15）。按 Mode

键统将返回监视状态。对于要求上电才有效的参数在设置时会显示 rest，无须使用此方法保存至 EEPROM，系统将会自动将

要求上电有效的参数值保存
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图 5.15 保存成功

5.2.4 辅助模式
进入辅助功能模式:(图 5.16)

图 5.16 辅助操作流程图

辅助功能操作示例:

1)正常状态下按多次 MODE 键�显示：AF-ENC->按 SET 键->进入辅助功能号选择。

2)报警状态下先按一次 SET 键->按多次 MODE 键�显示：AF-ENC->按 SET 键->进入辅助功能号选择。(图 5.17)

示例:

按 MODE 键选择辅助模式



A8系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册

30

图 5.17 辅助模式

按 SET键进入(图 5.18)

图 5.18 进入辅助功能项

设置 ，选择要进入的辅助项(图 5.19)，这里进入的是辅助项 01。

图 5.19 选择辅助项

再次按 SET键盘进入:(图 5.20)，底层软件版本号。

图 5.20 进入辅助项
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3)辅助功能说明。

4)无负载情况下的试运转(JOG 方式)

如果在无负载情况下试运转，可以正常运转，则证明驱动器和电机之间及外部线路无故障。

第 1步：脱离电机上的所有负载

第 2步：把电机的 U,V,W,FG 线和编码器线接到驱动器上,不用接控制线.通上电源；

第 3步：设置 72号参数,调整 JOG 方式下的电机速度

按 MODE 键进入参数修改模式：（图 5.21）

辅助功能号及作用 功 能

ＦUN-00

可以实时显示输入/输出端子状态。按加/减键选择要监视的端子状态。

Axxxxx：表当前显示的是 X0-X４的状态，最低位是 X0的状态。

Bxxxxx：表当前显示的是 X5-X9 的状态，最低位是 X5 的状态。

Cxxxxx：表当前显示的是 X10-X1４的状态，最低位是 X10的状态。

Dxxxxx：表当前显示的是 Y0-Y４的状态，最低位是 Y0的状态。

Exxxxx：表当前显示的是 Y5-Y9 的状态，最低位是 Y5 的状态。

例：

ＦUN-01 查询底层软件版本号。例显示 E 1.00 表版本为 1.00

ＦUN-02 查询产品系列号,内部应用。

ＦUN-03 执行自适应滤波器对负载特性进行辨识功能识别，此功能为技术人员专用功能。

ＦUN-04 导出上一次备份的参数到应用区，即恢复原备份参数.若没有执行过参数备份则导出的参数即

为驱动器出厂参数。此功能对应辅助功能：FUN-08

ＦUN-05 保留

ＦUN-06 保留

ＦUN-07 保留

ＦUN-08 将当前参数存为备份参数,对应 FUN-04。目的是可以将当前应用的参数备份起来，以防备用。

ＦUN-09 试运行 JOG 功能，按加键为正转，减键为反转，电机速度由 Pr72(试运行电机速度)决定。此模

式必须要求外部伺服 OFF 下（X6=0）运行。例当前 Pr72＝100 则点动时如下图指示：

FUN-10 保留

FUN-11 保留

FUN-12 电流零点校正功能,需管理员权限,在伺服 OFF 状态下进入此功能对电流传感器零点进行校正。

FUN-13 模拟速度指令电压零点自动校正功能。

FUN-14 CW_AT/CCW_AT 转矩指令电压零点自动校正功能。
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图 5.21 进入参数修改模式

按 SET键进入参数修改状态，修改 72 号参数：（图 5.22）

图 5.22 调整到 72 号参数

再次按 SET键，修改参数值，设定试运转电机速度：（图 5.23）

图 5.23 设置 72号参数值

第 4步：把辅助功能调为 09(JOG 运行方式);(图 5.24)

图 5.24 进入辅助功能项 Fun-09
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第 5步：按住面板上的上箭头则正转（图 5.25）, 按住面板上的下箭头则反转（图 5.26）；

图 5.25 正传

图 5.26 反转

第 6步：松开按键则电机不转同时电机轴松开。
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6. 参数

参

数

号

名称 说明 范围 出厂值 单位
备

注

10 速度观测器开关
参数值设定为 1 时,启用速度观测器.参数值

改动须下一次伺服使能后生效
0-1 1 - *

12 速度观测器频带宽度

值越小对燥声抑制作用越明显，视电机惯量而

定，调整原则为惯量越大值越小,若设置太小

则易引起低频振荡.参数值改动须下一次伺服

使能后生效。

200-2500 1000 Hz *

15 转矩自适应滤波器开关
转矩自适应滤波器开关，用于抑制高频振荡及

燥声。
0-1 1 - *

16 第一陷波器中心频率

用于抑制负载低频振荡,当参数设置值大于

1500时则无效,修改参数值需在下一次伺服使

能后生效

50-2000 2000 Hz *

17 第一陷波器陷波宽度
陷波器宽度,修改参数值需在下一次伺服使能

后生效
5-1000 50 Hz *

18 第二陷波器中心频率

用于抑制负载低频振荡,当参数设置值大于

1500时则无效,修改参数值需在下一次伺服使

能后生效

50-2000 2000 Hz *

19 第二陷波器陷波宽度
陷波器宽度,修改参数值需在下一次伺服使能

后生效
5-1000 50 Hz *

1A 增益切换方式

0:固定第一增益

1:固定第二增益

2:据输入脉冲频率进行增益切换

3:有速度指令时采用第二增益

4:有位置指令时切换增益

5:据位置偏差进行增益切换

6:定位没有完成时采用第二增益

7,8:保留

9:速度偏差较大时采用第二增益

0-10 0 - *

1B 增益切换水平 增益切换判别条件 0-30000 100 - *

1C 增益切换迟滞时间 用于增益切换条件冗余处理 1-30000 100 125us *

1D 位置环高低增益切换时间
在采用增益切换方式下,由低增益切换至高增

益所需的时间
1-1000 10 125us *

1E 速度环高低增益切换时间
在采用增益切换方式下,由速度环高低增益切

换时间
1-10000 400 250us *

20 第一速度积分增益

第一速度积分，参数设置原则视负载而定,值

越小响应越快,值越大则刚性越好，但太大会

引起响应变慢及引起振荡

1-1000 50 250us -

21 第一速度增益
第一速度环增益, 单位: rad/s.提高速度响

应,值越大响应越快,视电机惯量而定
100-3500 - rad/s -

22 第二速度积分增益

第二速度积分，参数设置原则视负载而定,值

越小响应越快,值越大则刚性越好，但太大会

引起响应变慢及引起振荡

1-1000 10 250us -

23 第二速度增益
第二速度环增益, 单位: rad/s，参数设置原

则视电机惯量而定，惯量越大，值也越大
10-3500 - rad/s -

24 速度模式加速时间
速度及模拟给定控制模式下由 0 转速加速到

额定转速所需的时间
1-60000 100 Ms -

25 速度模式减速时间
速度及模拟给定控制模式下由额定转速减速

到 0转速所需的时间
1-60000 100 Ms -
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31 第一位置增益

第一位置增益,单位：Hz.值越大，刚性越高，

响应越快及滞留偏差脉冲越小，但值若设置太

大会引起振荡。

10-5000 50 Hz -

32 第二位置增益

第二位置增益。单位：Hz.值越大，刚性越高，

响应越快及滞留偏差脉冲越小，但值若设置太

大会引起振荡。

10-10000 50 Hz -

33 位置前馈百分比

位置前馈百分比，用于提高位置环响应，减少

滞留脉冲。在使用此参数时应配合 Pr38 参数

以消除由于前馈引起的振荡。

0-200 0 1% -

34 输入脉冲倍频数 电子齿轮分子 1-60000 1 - -

35 输入脉冲分频数 电子齿轮分母 1-60000 1 - -

36
位置环加减速时间

指位置控制模式下电机从 0 转速加/减到额定

转速所需的时间,因参数值会增加滞留脉冲,

故多数场合设置为 0 。

0-1000 0 Ms *

37 脉冲指令平滑滤波器选择
对输入的脉冲进行平滑作用,数值越大效果越

明显
0-32 0 Ms -

38 位置前馈滤波时间

位置前馈低通滤波器频率,单位:0.1ms,数值

越大,滤波效果越明显,但若数值设置太大易

引起定位滞后及振荡

0-3000 50 100us *

3A 定位完成脉冲数
位置模式下,当偏差滞留脉冲小于此参数值时

输出定位完成信号
0-60000 100 - -

3B 定位完成输出滤波时间 对定位完成输出信号进行防抖滤波处理 0-1000 0 Ms *

3C 转矩到达

此参数影响转矩到达输出信号状态。当电机转

矩达到此参数设定百分比且持续 Pr6C 时间则

转矩到达输出有效。

10-500 100 % -

3E 位置指令陷波器中心频率
位置模式下，用于抑制和消除来自负载前端的

低频扰动
100-2000 2000 Hz *

3F 位置指令陷波器陷波宽度
位置模式下，用于抑制和消除来自负载前端的

低频扰动
5-1000 50 Hz *

40 第 1 内部速度
内部速度控制模式下第 1内部速度 -10000-

10000
100 Rpm -

41 第 2 内部速度
内部速度控制模式下第 2内部速度 -10000-

10000
100 Rpm -

42 第 3 内部速度
内部速度控制模式下第 3内部速度 -10000-

10000
100 Rpm -

43 第 4 内部速度
１）内部速度控制模式下第 4内部速度

２）点动调速模式下的初始转速

-10000-

10000
100 Rpm -

44 第 5 内部速度
１）内部速度控制模式下第 5内部速度

２）点动调速模式下的最低转速

-10000-

10000
100 Rpm -

45 第 6 内部速度
１）内部速度控制模式下第 6内部速度

２）点动调速模式下的最高转速

-10000-

10000
100 Rpm -

46 第 7 内部速度
１）内部速度控制模式下第 7内部速度

２）点动调速模式下的加速系数

-10000-

10000
100 Rpm -

47 第 8 内部速度
１）内部速度控制模式下第 8内部速度

２）点动调速模式下的减速系数

-10000-

10000
100 Rpm -

48 模拟指令输入速度增益 模拟速度指令增益,每 0.1V 对应电机转速 1-1000 5 Rpm -

49 模拟指令输入零漂 用于调整模拟速度指令输入零点 0－65535 - - -

4A 编码器 AB 信号输出分频器 编码器ＡＢ信号输出分频系数 1-15 1 - -

4B
模拟速度指令模式嵌位速

度

当模拟指令输入转速小于此参数值时作为零

转速处理
0-1000 30 Rpm -

4C
静止伺服 OFF保持制动器动

作延时时间

电机在静止状态下,收到伺服 OFF信号后电机

保持制动器动作到电机不通电锁轴的时间
0-500 50 ms -

4D
运动伺服 OFF保持制动器动

作延时时间

电机运转状态下,收到伺服 OFF 信号后,电机

不通电锁轴到保持制动器动作时间
0-500 50 ms -

4E 模拟指令输入滤波时间
对模拟指令进行低通滤波,单位:0.1ms,以消

除模拟信号高频诣波
0-3000 500 100us -
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50 IO 混合控制模式选择
混合模式下,由外部 MS 端子结合此参数选择

不同的模式,参数值为 0时此功能被禁止
0-65 0 - *

51 控制模式

0:位置模式；

1:速度模式；

2:模拟调速模式；

3:混合控制模式；

4:点触式调速模式；

5:LPCM 定长模式；

6:通信位置控制模式

7:内部测试模式

8:CanBus 同步控制模式

(参数值在再次伺服使能时生效)

0-8 0 - -

52 通信波特率

0: 9600Bps 1: 38400Bps

2: 57600Bps 3: 115200Bps

4: 19200Bps

0-4 2 - -

54 伺服 OFF 延时时间
无故障状态下,断开伺服使能信号后延时此参

数值后电机激励信号撒除
0-1 0 ms -

5B 电机方向取反控制 当此参数设定为 1时,电机转动方向取反 0-1 0 - -

5E 指令脉冲类型

0:脉冲加方向

1:QEP 正交脉冲

2:双脉冲

0-2 0 - -

5F 过热温度设定

当驱动器模块温度大于此参数值时给出过热

保护报警信号,当参数值设置大于 110 时则禁

止过热保护报警

70-120 75 ℃ -

60 速参数设置密码
通过此参数开放允许/禁止设置参数,当参数

值设置为 5678 时允许更改参数
0-65535 5678 - -

61 机器编号 通信时指定的机器编号,即轴号 0-255 1 - -

62 CanBus 通信波特率

0: 20Kz 1: 50Kz

2: 125Kz 3: 250Kz

4: 500Kz 5: 1Mz

6: 1.25Mz 7: 1.786Mz

8: 2Mz

0-8 4 - *

63 偏差脉冲过大报警数

参数值放大了 256 倍，位置模式下,当偏差脉

冲大于此参数值乘于 256 时输出偏差过大报

警信号,参数设为 0时此功能被禁止

0-30000 160 - -

64 模块类型 保留 - - - -

65 CanBus 控制字

每个控制位均有特殊意义

MastID ：同步控制主从控制位

0 作为从机

1作为主机

SlaSpSel：

0 从机初始速度由主机决定

1 从机初始速度由内部速度确定

注：参数值需重新上电才能生效

位 15-2 1 0

含

义

保留 SlaSpSel MastID

0-65535 0 - *

66 上电伺服 ON 延时时间
上电后在无故障状态下延时此参数值允许伺

服使能
100-10000 500 ms -

6A 电压制动输出能耗百分比 此参数可控制制动电阻制动时的功率 10-100 80 % -

6C 转矩到达时间
电机转矩到达设定值并持续此参数设定值则

给出转矩到达信号
0-3500 100 ms -

6e 保持制动器异常检测时间 电机保持制动器异常检测时间,当此参数值设 0-60000 5000 ms *
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置为 0 时则不检测制动器异常,对于不带保持

制动器的电机此参数值应设置为 0

6f
保持制动器异常过流百分

点
电机保持制动器异常电流百分点,厂家参数 30-500 60 % *

72 试运行电机速度 试运行(JOG)时的电机运行速度 100-10000 100 rpm *

73 最高转速限制
电机运行所允许的最高速度,当电机实际速度

超过此参数值则会产生超速报警
100-12000 - rpm *

74 CWL 端子接通转矩限制
当 Pr7D 个位数值为 3时,CWL 端子接通对电机

正转时的转矩限制值
0-500 0 % *

75 CCWL 端子接通转矩限制
当 Pr7D 十位数值为 3 时,CCWL 端子接通时对

电机反转时的转矩限制值
0-500 0 % *

76 CW_AT 模拟转矩增益
CW_AT模拟量转矩输入增益,每 1V对应转矩百

分数
1-300 100 % *

77 CCW_AT 模拟转矩增益
CCW_AT 模拟量转矩输入增益,每 1V 对应转矩

百分数
1-300 100 % *

78 CW 模拟转矩指令输入零漂 用于调整转矩指令输入零点 0-65535 - - *

79 CCW 模拟转矩指令输入零漂 用于调整转矩指令输入零点 0-65535 - - *

7A 模拟转矩输入滤波时间
对输入模拟量转矩进行低通滤波,单位:0.1ms,

参数值越大,效果越明显
0-3000 500 100us *

7C 模拟转矩生效模式.

即模拟转矩输入控制对那种控制模式有效,如

此参数值设定为 0 则表只对内部速度控制模

式下有效,参数值设置为 111时表对所有模式

均有效,设置值不在 Pr51 参数范围内时对所

有模式均无效

0-999 99 - *

7D CWL和CCWL功能定义控制字

参数值对 CWL/CCWL 进行多功能配置,其中参

数值的个位数值值决定 CWL功能,十位数值决

定 CCWL 功能.

十位 个位

CCWL 功能定义 CWL功能定义

数值 CWL/CCWL 功能定义

0 正转/反转限位报警.当电机

正转/反转时若 CWL/CCWL 有

效则产生正转/反转限位报警

1 正转/反转脉冲禁止输入.位

置控制模式下,电机正转/反

转时,若 CWL/CCWL 有效则禁

止正转/反转脉冲输入

2 正转/反转驱动禁止(不产生

力矩),电机正转/反转时,若

CWL/CCWL 有效则电机不产生

转矩

3 转矩限制,电机正转/反转时,

若 CWL/CCWL 有效则电机转矩

由 Pr74/Pr75 决定.

4-9 保留,CWL/CCWL输入功能禁止

0-65535 99 - *

80 X0-X4 位取反控制
对外部输入信号 X0-X4 进行取反控制,例设置

为001101时即对X0,X2,X3输入信号进行取反
0-11111 0 - *

81 X5-X9 位取反控制 对外部输入信号 X5-X9 进行取反控制 0-11111 0 - *

82 X10-X14 位取反控制 对外部输入信号 X10-X14 进行取反控制 0-11111 0 - *

83 Y0-Y4 位取反控制 对输出信号 Y0-Y4 进行取反控制 0-11111 0 - *

84 Y5-Y9 位取反控制 对输出信号 Y5-Y9 进行取反控制 0-11111 0 - *

85 输入 I/O 滤波时间常数 对输入信号进行低通滤波的时间常数 0-11111 0 - *

86 输出端子 Y0 输出功能选择
对输出端子 Y0 输出功能进行配置,参数值功

能意义如下:
0-6 1 - *
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0:报警输出 1:定位完成

2:转矩到达 3:速度到达

4:零速检出 5:电磁制动输出

6:伺服准备好

87 输出端子 Y1 输出功能选择

对输出端子 Y1 输出功能进行配置, 参数值功

能意义如下:

0:报警输出 1:定位完成

2:转矩到达 3:速度到达

4:零速检出 5:电磁制动输出

6:伺服准备好

0-6 0 - *

88 输出端子 Y2 输出功能选择

对输出端子 Y2 输出功能进行配置, 参数值功

能意义如下:

0:报警输出 1:定位完成

2:转矩到达 3:速度到达

4:零速检出 5:电磁制动输出

6:伺服准备好

0-6 6 - *

89 输出端子 Y3 输出功能选择

对输出端子 Y3 输出功能进行配置, 参数值功

能意义如下:

0:报警输出 1:定位完成

2:转矩到达 3:速度到达

4:零速检出 5:电磁制动输出

6:伺服准备好

0-6 2 - *

90 正弦速度频率
正弦波速度模式的正弦频率,单位0.1Hz,内部

测试参数,修改参数需重新伺服使能后生效
1-15000 100 1/10Hz *

91 正弦速度幅值
正弦波速度模式的最高转速幅值,内部测试参

数,修改参数需重新伺服使能后生效
10-4500 1000 rpm *

95 速度到达转速 此参数影响速度到达输入信号状态 0-10000 100 rpm *

96 零速检出速度 此参数影响零速检出输入信号状态 0-3000 100 rpm *

97 速度偏差过大保护时间
电机速度偏差达到50%并持续此参数值时给出

过速报警
50-30000 500 ms *

98 能耗制动保护时间
电压能耗制动时间超出此参数值时则给出制

动超时报警
100-10000 2000 ms *

99 通信方式下指令脉冲输入
在通信位置模式下,作为临时存放指令脉冲的

参数.在系统读取指令脉冲后将自动清零
0-65535 0 - *

9A
CanBus 同步模式通信超时

最大值.

在同步模式下,若 CanBus 通信错误持续时间

超过此参数值则报警 CanBus 通信错误：Err-

28

0-65535 5000 ms *

9B
CanBus 同步模式主机调节

延迟时间

在同步模式下,主从电机启动后持续此参数值

时间后才进行同步调节
0-65535 1000 ms *

9C
CanBus 同步模式允许最大

偏差脉冲

在同步模式下,若主从电机的位置偏差脉冲超

过此参数值则产生同步偏差过大报警：Err-29
0-65535 1000 - *

9D
CanBus 同步模式积分分离

偏差脉冲.

同步模式下的积分分离判别值，仅在从机下起

作用
0-32000 100 - *

9E
CanBus 同步模式从机调节

积分常数

同步模式下的速度积分参数，仅在从机下起作

用
0-100 5 - *

9F
CanBus 同步模式从机调节

增益

同步模式下的速度增益参数，仅在从机下起作

用
0-100 15 - *

B0 LPCM 运行起始选择段 指在 LPCM 模式下,从第几段开始运行 1-15 1 - *

B1 LPCM 运行总段数

在 LPCM 模 式 下 结 束 运 行 的 段 数 , 例

PrB0=2,PrB1=10,则表现从第 2段运行到第 10

段

1-16 1 - *

BA LPCM 找原点电机速度 LPCM 找原点电机速度 1-1000 10 rpm *

BB LPCM 找原点电机方向
LPCM 找原点电机方向,0 表正转,1 表反转.最

终视 Pr17 决定
0-1 0 - *

BC LPCM 点动电机速度 LPCM 点动电机速度 1-1000 10 rpm *

C0-C7 LPCM段 1 控制参数

C0 LPCM 段 1 启动电机速度 LPCM 段 1 启动时的电机转速 1-500 100 Rpm *
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C1 LPCM 段 1 最高电机速度 LPCM 段 1 运行时的最高电机速度 100-4000 1000 Rpm *

C2 LPCM 段 1 加速时间.
指从 0 转加速到段 1 最高电机速度所需的时

间,此参数决定加速曲线
5-10000 100 ms *

C3 LPCM 段 1 总脉冲数 L LPCM 段 1 总脉冲数,总脉冲数低 16 位 0-65535 1000 - *

C4 LPCM 段 1 总脉冲数 H LPCM 段 1 总脉冲数,总脉冲数高 16 位 0-65535 1000 - *

C5 LPCM 段 1 触发延时时间
LPCM 段 1 在接收到启动信号后延时此参数值

电机才开始运转
0-10000 100 Ms *

C6 LPCM 段 1 运行次数
LPCM段 1运行次数,若参数值设定为 0则不运

行此段
1-1000 1 - *

C7 LPCM 段 1 控制字 LPCM 段 1 控制参数,详见说明 0-65535 2 - *

C8-CF LPCM段 2 控制参数

C8 LPCM2 启动电机速度 LPCM 段 2 启动时的电机转速 1-500 100 Rpm *

C9 LPCM 段 2 最高电机速度 LPCM 段 2 运行时的最高电机速度 100-4000 1000 Rpm *

CA LPCM 段 2 加速时间.
指从 0 转加速到段 2 最高电机速度所需的时

间,此参数决定加速曲线
5-10000 100 Ms *

CB LPCM 段 2 总脉冲数 L LPCM 段 2 总脉冲数,总脉冲数低 16 位 0-65535 1000 - *

CC LPCM 段 2 总脉冲数 H LPCM 段 2 总脉冲数,总脉冲数高 16 位 0-65535 1000 - *

CD LPCM 段 2 触发延时时间
LPCM 段 2 在接收到启动信号后延时此参数值

电机才开始运转
0-10000 100 Ms *

CE LPCM 段 2 运行次数 LPCM 段 2 运行次数，设定为 0 则不运行此段 1-1000 1 - *

CF LPCM 段 2 控制字 LPCM 段 2 控制参数,详见说明 0-65535 2 - *

D0-D7 LPCM段 3 控制参数

D0 LPCM 段 3 启动电机速度 LPCM 段 3 启动时的电机转速 1-500 100 Rpm *

D1 LPCM 段 3 最高电机速度 LPCM 段 3 运行时的最高电机速度 100-4000 1000 Rpm *

D2 LPCM 段 3 加速时间.
指从 0 转加速到段 3 最高电机速度所需的时

间,此参数决定加速曲线
5-10000 100 Ms *

D3 LPCM 段 3 总脉冲数 L LPCM 段 3 总脉冲数,总脉冲数低 16 位 0-65535 1000 - *

D4 LPCM 段 3 总脉冲数 H LPCM 段 3 总脉冲数,总脉冲数高 16 位 0-65535 1000 - *

D5 LPCM 段 3 触发延时时间
LPCM 段 3 在接收到启动信号后延时此参数值

电机才开始运转
0-10000 100 Ms *

D6 LPCM 段 3 运行次数 LPCM 段 3 运行次数，设定为 0 则不运行此段 1-1000 1 - *

D7 LPCM 段 3 控制字 LPCM 段 3 控制参数,详见说明 0-65535 0 - *

D8-DF LPCM段 3 控制参数

D8 LPCM 段 4 启动电机速度 LPCM 段 4 启动时的电机转速 1-500 100 Rpm *

D9 LPCM 段 4 最高电机速度 LPCM 段 4 运行时的最高电机速度 100-4000 1000 Rpm *

DA LPCM 段 4 加速时间.
指从 0 转加速到段 4 最高电机速度所需的时

间,此参数决定加速曲线
5-10000 100 Ms *

DB LPCM 段 4 总脉冲数 L LPCM 段 4 总脉冲数,总脉冲数低 16 位 0-65535 1000 - *

DC LPCM 段 4 总脉冲数 H LPCM 段 4 总脉冲数,总脉冲数高 16 位 0-65535 1000 - *

DD LPCM 段 4 触发延时时间
LPCM 段 4 在接收到启动信号后延时此参数值

电机才开始运转
0-10000 100 Ms *

DE LPCM 段 4 运行次数 LPCM 段 4 运行次数，设定为 0 则不运行此段 1-1000 1 - *

DF LPCM 段 4 控制字 LPCM 段 4 控制参数,详见说明 0-65535 0 - *

E0-E7 LPCM段 5 控制参数

E0 LPCM 段 5 启动电机速度 LPCM 段 5 启动时的电机转速 1-500 100 Rpm *

E1 LPCM 段 5 最高电机速度 LPCM 段 5 运行时的最高电机速度 100-4000 1000 Rpm *

E2 LPCM 段 5 加速时间.
指从 0 转加速到段 5 最高电机速度所需的时

间,此参数决定加速曲线
5-10000 100 Ms *

E3 LPCM 段 5 总脉冲数 L LPCM 段 5 总脉冲数,总脉冲数低 16 位 0-65535 1000 - *

E4 LPCM 段 5 总脉冲数 H LPCM 段 5 总脉冲数,总脉冲数高 16 位 0-65535 1000 - *

E5 LPCM 段 5 触发延时时间
LPCM 段 5 在接收到启动信号后延时此参数值

电机才开始运转
0-10000 100 Ms *

E6 LPCM 段 5 运行次数 LPCM 段 5 运行次数，设定为 0 则不运行此段 1-1000 1 - *

E7 LPCM 段 5 控制字 LPCM 段 5 控制参数,详见说明 0-65535 0 - *

E8-EF LPCM段 6 控制参数

E8 LPCM 段 6 启动电机速度 LPCM 段 6 启动时的电机转速 1-500 100 Rpm *

E9 LPCM 段 6 最高电机速度 LPCM 段 6 运行时的最高电机速度 100-4000 1000 Rpm *

EA LPCM 段 6 加速时间. 指从0转加速到段6最高电机速度所需的时间 5-10000 100 Ms *
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注： 备注栏中“*”表示 A8 系列特有,“-”表示参数号与老版本 A4、A6相同。

7. 控制模式

控制模式的定义及选择

驱动器的控制模式由 Pr51 参数决定，如下表所示：

,此参数决定加速曲线

EB LPCM 段 6 总脉冲数 L LPCM 段 6 总脉冲数,总脉冲数低 16 位 0-65535 1000 - *

EC LPCM 段 6 总脉冲数 H LPCM 段 6 总脉冲数,总脉冲数高 16 位 0-65535 1000 - *

ED LPCM 段 6 触发延时时间
LPCM 段 6 在接收到启动信号后延时此参数值

电机才开始运转
0-10000 100 Ms *

EE LPCM 段 6 运行次数 LPCM 段 6 运行次数，设定为 0 则不运行此段 1-1000 1 - *

EF LPCM 段 6 控制字 LPCM 段 6 控制参数,详见说明 0-65535 0 - *

F0-F7 LPCM段 7 控制参数

F0 LPCM 段 7 启动电机速度 LPCM 段 7 启动时的电机转速 1-500 100 Rpm *

F1 LPCM 段 7 最高电机速度 LPCM 段 7 运行时的最高电机速度 100-4000 1000 Rpm *

F2 LPCM 段 7 加速时间.
指从 0 转加速到段 7 最高电机速度所需的时

间,此参数决定加速曲线
5-10000 100 Ms *

F3 LPCM 段 7 总脉冲数 L LPCM 段 7 总脉冲数,总脉冲数低 16 位 0-65535 1000 - *

F4 LPCM 段 7 总脉冲数 H LPCM 段 7 总脉冲数,总脉冲数高 16 位 0-65535 1000 - *

F5 LPCM 段 7 触发延时时间
LPCM 段 7 在接收到启动信号后延时此参数值

电机才开始运转
0-10000 100 Ms *

F6 LPCM 段 7 运行次数 LPCM 段 7 运行次数，设定为 0 则不运行此段 0-1000 1 - *

F7 LPCM 段 7 控制字 LPCM 段 7 控制参数,详见说明 0-65535 0 - *

F0-F7 LPCM段 8 控制参数

F8 LPCM 段 8 启动电机速度 LPCM 段 8 启动时的电机转速 1-500 100 Rpm *

F9 LPCM 段 8 最高电机速度 LPCM 段 8 运行时的最高电机速度 100-4000 1000 Rpm *

FA LPCM 段 8 加速时间.
指从 0 转加速到段 8 最高电机速度所需的时

间,此参数决定加速曲线
5-10000 100 Ms *

FB LPCM 段 8 总脉冲数 L LPCM 段 8 总脉冲数,总脉冲数低 16 位 0-65535 1000 - *

FC LPCM 段 8 总脉冲数 H LPCM 段 8 总脉冲数,总脉冲数高 16 位 0-65535 1000 - *

FD LPCM 段 8 触发延时时间
LPCM 段 8 在接收到启动信号后延时此参数值

电机才开始运转
0-10000 100 Ms *

FE LPCM 段 8 运行次数 LPCM 段 8 运行次数，设定为 0 则不运行此段 0-1000 1 - *

FF LPCM 段 8 控制字 LPCM 段 8 控制参数,详见说明 0-65535 0 - *

参数号 名称 设置值 功能 指令方式 备注

51 控制模式

0

速度模式

电机据外部I/O选择内

部速度进行运转。

速度

参数值在再次伺服使能

后生效

1

位置模式

电机据输入脉冲指令

进行运转。

位置

2

模拟调速模式

电机据输入模拟速度

指令进行运转。

速度

3

混合模式

据输入条件进行各种

同模式切换运转。

－

4

点触调速模式。

电机据输入触发脉冲

进行调速。类似数字电

位器调。

速度

5 定长模式 位置
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注：

★ 在混合控制模式（Pr51=3）模式下，进行不同控制模式切换时应在电机停止状态下进行。

★ 指令方式为位置的，位置环及速度环有关参数匀有效。

★ 指令方式为速度的，速度环关参数匀有效，位置环参数无效。如在Pr51=0时调整位置环增益是没有意义的。

7.1 速度模式接线及相关参数说明
7.1.1 速度模式接线图

Pr51(控制模式)应设置为 0，此模式下，电机按 I/O选择的内部速度参数值运行，可自由选择 8段任意速度并可在运行

过程中实时通过 I/O 端子切换不同的速度值。也可通过通信的方式实时修改运行速度值。(图 7.1)

电机据预设的行程和

速度进行运转。

6

通信位置模式

电机据通信指令进行

运转

速度/位置

7 保留

8

CanBus 同步控制模式

主机自动调节从机速

度实现同步控制

速度/位置
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速度模式接线示意图

+24VDC

0VDC

RELAY

RELAY

RELAY

RELAY

0VDC

+24VDC
RELAY

RELAY Y4 23

24Y5

DO_COM- 25

内接泄放电阻

21 Y3_E

20 Y3

44 Y2_E

22 Y2

40 Y1_E

41 Y1

38 Y0_E

39 Y0

编码器Z相分频输出Aout-，为差分输出

编码器Z相分频输出Aout+，为差分输出

编码器B相分频输出Aout-，为差分输出

编码器A相分频输出Bout+，为差分输出

编码器A相分频输出Aout+，为差分输出

编码器A相分频输出Aout-，为差分输出

编码器集电极开路输出负极

编码器Z相分频输出，为集电极开路输出

编码器B相分频输出，为集电极开路输出

编码器A相分频输出，为集电极开路输出

速度方式方向控制输入

CWL行程限位/转矩控制

伺服使能输入

CWL行程限位/转矩控制

报警清除输入

Driver
PSDA 

EGND 20

19E12V

Arm_Clr 37

12CCWTL

36Ser_ON

PluStop 35

13DI_COM+

CWTL 11

10

34

JP2
JP1

Aout28

Bout29

Zout27

GND26

Aout+1

Aout-2

Bout+5

Bout-6

Zout+3

4 Zout-

30PP

PG 31

DP 32

DG 33

+12V 50

-12V 49

Sp+ 14

Sp- 15

CW_AT 16

AT- 17

CCW_AT 18

AGND 45

7

8

9

Brake

ENC

MOTOR

FG20

19 GND

10 +5V

17 B*

7 B

8 A*

9 A

6 Z*

5 Z

15 W*

13 W

2 V*

1 V

4 U*

U3

DC24VDischarge Resistor
外接泄放电阻

220VAC
1相/3相

NFB MC

U
V
W
FG

P
B1
B2

T
S
R
s
r

混合控制切换输入

速度选择３

速度选择２

速度选择１

Sp_Dir

Mod_Sel

SpSel3

SpSel2

SpSel1

正转模拟转矩指令输入

反转模拟转矩指令输入

CN3

CN1

CN2

X0

X1

X2
X3

X4

X5

X6

X7

X8

图 7.1 速度模式接线图

7.1.2 速度模式 I/O 定义说明
在内部速度模式下（控制模式参数 Pr51 设置为 0），电机的运行速度由３个速度选择端子状态选定相应的内部速度参数，

如下表所示：

I/O 定义 定义说明
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注：在速度控制模式下，当伺服使能后，电机即会按X0-X2的状态选择的内部速度自动运行。

7.1.3 主要相关参数

速度模式应用示意图(图 7.2)

X0

内部速度选择１

I/O状态 选择的内部速度

Ｘ2 Ｘ1 Ｘ0

０ ０ ０ 第 1内部速度(Pr40)

０ ０ １ 第 2内部速度(Pr41)

０ １ ０ 第 3内部速度(Pr42)

０ １ １ 第 4内部速度(Pr43)

１ ０ ０ 第 5内部速度(Pr44)

１ ０ １ 第 6内部速度(Pr45)

１ １ ０ 第 7内部速度(Pr46)

１ １ １ 第 8内部速度(Pr47)

X1

内部速度选择 2

X2

内部速度选择 3

X3 混合控制模式选择 可切换至另一控制模式

X4 速度方向控制 可由此端子控制速度模式下的电机运行方向

X5 CWL 行程限位/CWT 转矩控制 可能过设置 Pr74 值进行转矩控制或限位控制

X6 伺服使能输入 进行伺服 ON/OFF 控制

X7 CCWL 行程限位/CCWT 转矩控制 可能过设置 Pr75 值进行转矩控制或限位控制

X8 报警清除输入 通过此端子清除报警状态

CW_AT 正转转矩模拟信号指令输入 在电机正转时，可由此端子输入模拟指令对转矩进行限制

CCW_AT 反转转矩模拟信号指令输入 在电机反转时，可由此端子输入模拟指令对转矩进行限制

参数号 参数名 说明
参考

设定
设定范围 单位

51 控制模式

0: 速度模式,1:位置模式,2:模拟调速模式,3:混合

控制模式 ,4:点触式调速模式,5:定长模式,6:通信

位置控制模式,参数值在再次伺服使能时生效

0 0-7 -

5B 电机方向取反控制 电机方向取反控制 0 0-1 -

40 第 1 内部速度 内部速度控制模式下第 1内部速度 100 -10000- 10000 Rpm

41 第 2 内部速度 内部速度控制模式下第 2内部速度 100 -10000- 10000 Rpm

42 第 3 内部速度 内部速度控制模式下第 3内部速度 100 -10000- 10000 Rpm

43 第 4 内部速度 内部速度控制模式下第 4内部速度 100 -10000- 10000 Rpm

44 第 5 内部速度 内部速度控制模式下第 5内部速度 100 -10000- 10000 Rpm

45 第 6 内部速度 内部速度控制模式下第 6内部速度 100 -10000- 10000 Rpm

46 第 7 内部速度 内部速度控制模式下第 7内部速度 100 -10000- 10000 Rpm

47 第 8 内部速度 内部速度控制模式下第 8内部速度 100 -10000- 10000 Rpm

24 速度方式加速时间

速度模式下电机转速由 0加速到额定转速所需的时

间,如图所示，r1 为给定速度，r2 为实时速度.

100 1-10000 Ms

25 速度方式减速时间
速度模式下电机转速由额定转速减速到 0转速所需

的时间.意义同 Pr24.
100 1-10000 Ms



A8系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册

44

例当前工作在内部速度模式(Pr51=0)，X0、X1、X2=0，速度相关参数值如下：

图 7.2 速度模式电机运行示意图

如图所示：

１、伺服使能后，X0、X1、X2=0,则系统选择了第一内部速度参数值（Pr50=500rpm）运行.

２、X0 有效，X0=1、X1、X2=0，则系统选择了第二内部速度参数值（Pr51=1000rpm）运行.即从第一内部速度加速到第二

内部速度

３、X0 无效，同时 X1 有效则系统选择了第三内部速度参数值（Pr52=-500rpm）运行.即从第二内部速度减速到第三内部

速度

４、X0、X1 匀有效则系统选择了第四内部速度参数值（Pr53=2000rpm）运行.即从第三内部速度加速到第四内部速度.

注：

◆可通过 ModBus 通信方式实时修改当前选择的速度参数值，实现调速。

◆可通过 CanBus 通信方式实时修改当前选择的速度参数值，实现调速。

7.2 位置控制模式

Pr51(控制模式)应设置为１，此为脉冲控制方式。（图 7.3 位置模式接线图）

7.2.1 位置模式接线图

参数名 参数值

Pr40(第一内部速度) 500

Pr41(第二内部速度) 1000

Pr42(第三内部速度) －500

Pr43(第四内部速度) 200
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RELAY Y4 23

24Y5

DO_COM- 25

内接泄放电阻

21 Y3_E

20 Y3

44 Y2_E

22 Y2

40 Y1_E

41 Y1

38 Y0_E

39 Y0

编码器Z相分频输出Aout-，为差分输出

编码器Z相分频输出Aout+，为差分输出

编码器B相分频输出Aout-，为差分输出

编码器A相分频输出Bout+，为差分输出

编码器A相分频输出Aout+，为差分输出

编码器A相分频输出Aout-，为差分输出

编码器集电极开路输出负极

编码器Z相分频输出，为集电极开路输出

编码器B相分频输出，为集电极开路输出

编码器A相分频输出，为集电极开路输出

CWL行程限位/转矩控制

伺服使能输入

CWL行程限位/转矩控制
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s
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混合控制切换输入

偏差清除输入

Mod_Sel

Err_Clr

模拟速度指令输入

正转模拟转矩指令输入

反转模拟转矩指令输入

指令脉冲正极输入/CW+

指令脉冲负极输入/CW-

方向指令正极输入/CCW+

方向指令负极输入/CCW-

CN3

CN1

CN2

X0

X3

X5

X6

X7

X8

脉冲禁止输入

图 7.3 位置模式接线图

7.2.2 设置主要相关参数

参数号 参数名 设定范围 参考设定 单位 说明
51 控制模式 1-8 1 - 必须设置为１

5B 电机方向指令取反 ０-1 0 - 用于改变当前电机的运行方向

31 第一位置增益
10-1000

50 Hz

第一位置增益,单位：Hz.值越大，

刚性越高，响应越快及滞留偏差脉

冲越小，但值若设置太大会引起振

荡。

32 第二位置增益 10-1000 50 Hz

第二位置增益。单位：Hz.值越大，

刚性越高，响应越快及滞留偏差脉

冲越小，但值若设置太大会引起振

荡。

33 位置前馈百分比
０-200

－ 1%

位置前馈百分比，用于提高位置环

响应，减少滞留脉冲。在使用此参

数时应配合 Pr38 参数以消除由于

前馈引起的振荡

34 输入脉冲倍频数 1-10000 1 - 电子齿轮分子

35 输入脉冲分频数 1-10000 1 - 电子齿轮分母
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7.2.3 位置模式参数调整的步骤
第 1步：根据控制系统的要求，设定驱动器相应的控制模式，位置模式 51号参数应设为 1；

第 2步：根据控制器的输出信号类型，设定驱动器相应的脉冲输入模式；

第 3步：根据控制系统要求的运行方向，设定驱动器相应的运行方向极性；

第 4步：根据负载、机械、控制器所能发出的最高脉冲频率，设定驱动器的电子齿轮比；

第 5步：根据负载、机械、运行速度、运行效果，设定驱动器的速度和位置增益。

1) 脉冲输入方式

（１）脉冲＋方向

在此脉冲方式下，控制线 PP、PG作为指令脉冲输入，DP、DG 作为电机方向控制。（图 7.4）

37 位置环加减速时间 0-10000 0 mS

位置模式下，指电机从 0转速加减

到额定转速所需的时间。用于没用

加减速控制的控制器。对输入脉冲

进行平滑处理，但滞留脉冲会导致

动态偏差脉冲变大，对于具有加减

控制的控制器，建议此参数值设置

为０。

38 位置前馈滤波时间 0-3000 50 0.1ms

位置前馈低通滤波器频率 ,单

位:0.1ms,数值越大,滤波效果越

明显,但若数值设置太大易引起定

位滞后及振荡

3A 定位完成脉冲数 0-30000 100 -
位置模式下,当偏差滞留脉冲小于

此参数值时输出定位完成信号

3B
定位完成输出滤波时

间

10
10 Ms

对定位完成输出信号进行防抖滤

波处理

3E
位置指令陷波器中心

频率
100-2000 2000 Hz

用于抑制位置前置的机械振荡,

修改参数值需在下一次伺服使能

后生效，需配合 PC 监控软件进行

设置

3F
位置指令陷波器陷波

宽度
5-1000 100 Hz

陷波器宽度,修改参数值需在下一

次伺服使能后生效，需配合 PC 监

控软件进行设置

4A
编码器AB信号输出分

频器
1-15 1 - 编码器 AB 信号输出分频器。

5E 指令脉冲类型 0-2 0 -
0:脉冲+方向,1:QEP 正交编码脉

冲,2:双脉冲

参数号 名称 设置值 功能 出厂值 备注

5E 指令脉冲类型

0 0：脉冲+方向

0 再次伺服使能后生效1 1：QEP 正交脉冲

2 2：双脉冲（CW+CCW）
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图 7.4 脉冲+方向

（２）双脉冲

在此脉冲方式下，控制线 PP、PG 作为正转指令脉冲输入，DP、DG 作为反转指令脉冲输入。

图 7.5 双脉冲

（３）正交编码脉冲

在此脉冲方式下，PP、PG和 DP、DG 为相差 90度的正交编码脉冲。

图 7.6 正交编码脉冲

2) 电机运行方向极性

3) 电子齿轮比及设置方法

（1） 参数

参数

号
名称 设置值 功能 出厂值 备注

5B
电机方向取反控制 0 0：正常

0
不能在电机高速运行

状态下改变电机方向。1 1：电机方向指令取反

参数号 名称 范围 功能 出厂值 备注
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（2）电子齿轮比分子和分母设置方法

电机每圈所需指令脉冲数＝编码器分辨率×
分母

分子

例１当前编码器分辨率为 10000 个脉冲，当前分子设置为１，分母设置为２则若要电机运行一圈则:

应发脉冲数＝编码器分辨率× ＝20000
分母

分子

例２当前编码器分辨率为 10000 个脉冲，现希望控制器发 2500 个脉冲让电机转动一圈则电子齿轮的计算方法如下：

有：2500× =10000 预设分母＝１则
分子

分母

分子＝10000× 4=
分母

2500

即分母＝１、分子＝４时外部控制器发 2500 个脉冲可使电机转动１圈。

注：

� 电子齿轮比不能设置太高（如大于 50）否则会影响精度及性能。

� 当电子齿轮比设置较高值时应尽量减小外部所发脉冲的波动，因外部脉冲频率的波动会被电子齿轮放大导至电机

运行波动变大。

� 不能在高速运行状态下改变电子齿轮比，否则会引起电机速度剧变。

7.2.4 位置模式增益调节的步骤
伺服系统出厂前会将增益参数调整至对应电机较合理值，在功率选型合理的情况下若出现性能满足不了要求的情况则可能

通过调整相关增益参数来解决存在的问题。

增益调整相关知识

注意：

１、增益的设定值是根据具体负载而定的，如果负载变化较大，性能满足不了要求，就需要重新调整。

２、如果参数调整过程中，出现振荡，应马上断开伺服 ON（即伺服 OFF），或断开电源，然后再开电源重新调整。

３、在调整过程中，由于不合理的增益参数可能会导致电机出现激烈振荡，故在调整前应具备处理这一现象的应急措施，

如及时断开伺服 ON或断开控制电源。

４、在调整过程中，增益参数应视运行效果后才执行保存至 EEPROM。

34
输入脉冲倍频数

电子齿轮比分子
1-10000 电子齿轮分子 1

再次伺服使能后生效

35
输入脉冲分频数电

子齿轮比分母
1-10000 电子齿轮分母 1

◆第一增益，一般定义为低增益，在电机停止状态或低速状态下的增益，视增益切换方式而定。

◆第二增益，一般定义为高增益，在电机运行状态或高速状态下的增益，视增益切换方式而定。

速度环增益：

� 数值越大，增益越高，速度响应越快。

� 参数值的设定需根据负载情况确定，一般负载惯量越大，设定值越大!

� 建议在系统不出现振荡和允许噪音的条件下，参数的设定值尽可能大！

速度环积分常数：

� 参数值越大，速度稳定性越好，速度环刚度越大。但会导致响应特性变差。

� 参数值越小，速度响应特性越好，但太小会影响速度稳定性，导致运行速度波动变大。

� 参数值的设定需根据具体负载情况确定，对于惯量性负载，设定值应越小。对于磨擦性负载设定值应

较大。

� 为保证稳定性，建议在满足系统平稳性和速度刚性的条件下，参数的设定值尽可能小！

位置环增益：

� 参数值越大，增益越大，刚度越大。

� 参数值的设定需根据负载情况确定。

� 为保证稳定性，建议在满足系统响应速度的条件下，参数的设定值尽可能小！
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相关调整举例(图 7.7)

图 7.7 增益调整相关举例
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（２）手动调整增益

调整第一增益（先调速度环，再调位置环）

第一增益一般定义为电机静止或低速运行状态下的增益，视增益切换方式而定，一般在位置控制模式下，增益切换方式

(Pr1A)设置为４（有脉冲指令时切换至第二增益）

１、调整前先将增益切换方式(Pr1A)设置为０（总是使用第一增益）。

２、调整前先将位置环增益减小（如设置为 30），并将位置环第一增益和第二增益参数设置相同值。

３、调整前先将速度环积分减小如设置为 10），并将速度环第一积分和第二积分参数设置相同值。

３、以步长为 50增加第一速度环增益(Pr21)的值，直到负载（即电机）不出现异常振动和响声为止, 同时低速度的超调或

失调满足负载工作要求，且转速平稳。

４、尽可能增加第一速度环积分参数(Pr20)的值，直到负载（即电机）不出现异常振动和响声为止，同时低速度的超调或失

调满足负载工作要求，且转速平稳。

5、以步长为 10 增加第一位置增益（Pr31）的值，直到机械刚性达到合理值。

调整第二增益（先调速度环，再调位置环）

第二增益一般定义为运行中的增益，视增益切换方式而定，一般在位置控制模式下，增益切换方式设置为４（有脉冲指令

时切换至第二增益）

６、将上述方式调整好的第一增益参数设置至第二增益，使

Pr22=Pr20 Pr23=Pr21 Pr32=Pr31，并使 Pr1A=4（有脉冲指令时切换至第二增益）

７、在运行过程中，在速度平稳性好前提下尽可能减小第二速度环积分（Pr22）参数值，以实现速度快响应，增强控制性能 。

８、在运行过程中，以步长为 50增加第二速度增益（Pr23），直至负载不出现异常振动噪音为止。

９、适当增加第二位置环增益(Pr32)的值，以保证负载在系统运行的情况下，具有较好的位置指令跟踪特性，在电机运行时

不振荡。

7.2.5 问题判断及解决方法

１、位置模式下定位不准，与要求行程有偏差

现象：电机运行停止后，定位不准，机构并没有停止在预定位置上

原因及解决步骤：

1: 电子齿轮比设置有误，重点检查电子齿轮比是否设置正确。

2: 检查脉冲指令输入接线方式、接口电平与选择电阻是否正确。若有误则按本说明书上的脉冲输入接口示意重新选择

接线方法及匹配电阻。

3: 脉冲在传输过程中被干扰。可利用驱动器第 13 个监视项监视输入脉冲个数与控制器所发脉冲是否一致。若数值

不一致则表脉冲收到干扰或控制器脉冲发生器有误。

4: 若以 Setp3 进行检查无误，则应检查方向控制时序是否正确。即是否有脉冲还没有完全发送至驱动器之前进行了方

向改变控制或电机还没有定位完成就发了反向脉冲指令。

2、位置模式下，无法控制方向，电机只能单方向运转。

现象：电机只能单方向运转，方向控制无效 。

原因及解决步骤：

1: 首先检查接线是否可靠和正确。检查控制器方向控制信号极性与驱动器控制线定义是否一致。

2: 在控制方向时，用仪表测量控制器控制方向电平有否翻转信号，信号幅值是否达到要求。若断开与驱动器的连接后

信号幅值能达到正常水平，但连到驱动器后则不行，此为控制器输出接口驱动能力不够所至，应重新选择驱动能力

强的输出接口。

3、电机发热

现象：在负载机构各方面正常的情况下，电机运行一段时间后发热厉害 。

原因及解决步骤：

1: 对于带保持制动器的电机，应重点检查运行是电机保持制动器是否松开或控制电源是否正常。

2: 重点检查电机选型是否正确，通过察看驱动器第 4个监视项观测电机匀速运行电流是否小于额定电流 1/3。

3: 通过察看驱动器第 4个监视项，在负载稳定的状态下监视电机电流是否波动很大，若波动大则应适当降低位置环及

速度增益参数值。

4: 系统是否存在频繁的启停动作，若是则应尽量平滑电机加减速度，如加长电机速度的加减速时间，通过参数插入脉

冲前级滤波器等。

5: 在速度许可范围内加大减速比可大大减轻电机的负荷。
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7.3 增强性多段定长 LPCM 控制模式

LPCM 控制模式下可实现８段定长控制且每段定长可设置成任意运行次数，此模式下可实现如下功能：

◆ 具有回原点功能。

◆ 具有正反点动功能。

◆ 具有遇限停机功能。

◆ 可设定起始段和结束段。如选择第５段至第８段。

◆ 每段匀可自由定义运行速度、加减速时间、行程脉冲。

◆ 每段均配备控制字功能，可配置成脉冲触发、自动运行、第一次电机运行方向、自反转往复运行功能。

◆ 可自由配置每段运行长度、运行次数、延时触发功能。

7.3.2 LPCM 模式 I/O 定义说明

7.3.3 多段定长模式接线示意图

I/O 定义 定义说明

X0 请求找原点信号输入 用此端子输入信号作为启动找原点

X1 原点信号输入 在执行找原点动作时作为原点信号输入

X2 停止信号输入 在定长运行过程中做停机信号输入

X3 混合控制模式选择 可切换至另一预设定的控制模式

X4 定长运行启动信号输入 触发启动定长运行信号输入

X5 CWL 行程限位 可能过设置 Pr74 值进行限位控制

X6 伺服使能输入 进行伺服 ON/OFF 控制

X7 CCWL 行程限位 可能过设置 Pr75 值进行限位控制

X8 报警清除输入 通过此端子清除报警状态

PP 正点动 正向点动

DP 反点动 反向点动
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LPCM模式接线图
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图 7.8 多段定长模式接线图

7.3.4 功能运行流程详细说明
１) 查找原点

在停机状态下，在请求找原点信号输入端子(X0)输入一触发信号，则电机将按设定的速度(Pr8A)和方向(PrBB)慢速运

行，碰到有效的原点输入信号后即停止。如下图所示：（图 7.9）

图 7.9 找原点示意图

２)点动

可通过设定 PrBC (LPCM 点动电机速度)决定正反点动电机速度。点动信号输入有效时则电机按设定的点动速度正转运

行，当点动信号撤除后电机停止。在停机状态下执行点动流程如下图所示：（图 7.10）
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图 7.10 点动示意图

３) LPCM 运行

在运行 LPCM 段前，必须确定如下参数：

（１） 通过 PrB0(LPCM 运行起始选择段)设定起始段、PrB1(LPCM 运行总段数)设定结束段。

（２） 每一运行的段触发方式（选择外部触发或是自动触发），运行段第一次的电机方向。运行方向模式（单方向

或是自动反转模式）

（３） 要运行段的加减速时间、启动速度和最高速度及行程脉冲数。

挙例说明：

例：当前有一运动行程周期如下：

Setp１、由Ｘ4给出触发信号后以 1000rpm 的速度由Ａ点运行至Ｂ点

Setp２、再以 2000Rpm 的速度运行至Ｃ点且自动往复运行４次（即由Ｂ点运行至Ｃ点再由Ｃ点往回运行至Ｂ点如此

往复４次）每次延时 200ms。

Setp３、暂停 1000mS 后以 500Rpm 的速度回到Ａ点。

其中行程脉冲：Ａ－Ｂ＝3000、B-C=2000

分析：共有三段运行方式，为了方便说明，假设从第一段开始运行，则段 1 运行次数为 1，段2做往复运动，运行次数

为 10，段 2的延时时间为 1000mS，由于段 2是在做往复运动，所以只需把段 3的脉冲行程参数设为和段 1的脉冲行程参数

相同，方向相反，即可由 B 点回到 A 点。具体参数设置如下表:

参数号 名称 参数值 参数说明 单位

B0 LPCM 运行起始选择段 1 在 LPCM 模式下,从第 1段开始运行 -

B1 LPCM 运行总段数 3

在 LPCM 模式下结束运行的段数,由于

B0设置为1,则表现从第1段运行到第

3段

-

BA LPCM 找原点电机速度 100 LPCM 找原点电机速度 Rpm

BB LPCM 找原点电机方向 0
LPCM 找原点电机方向,0 表正转,1 表

反转.最终视 Pr17 决定
-

BC LPCM 点动电机速度 100 LPCM 点动电机速度 Rpm

C0-C7 LPCM段 1 控制参数

C0 LPCM 段 1 启动电机速度 10 LPCM 段 1 启动时的电机转速 Rpm

C1 LPCM 段 1 最高电机速度 1000 LPCM 段 1 运行时的最高电机速度 Rpm

C2 LPCM 段 1 加速时间 150
指从 0 转加速到段 1 最高电机速度所

需的时间,此参数决定加速曲线
mS

C3 LPCM 段 1 总脉冲数 L 60000 LPCM 段 1总脉冲数,总脉冲数低 16 位 -
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运行流程示意:

（１）接收到触发信号后由Ａ点运行至Ｂ点：（图 7.11）

图 7.11 A-B 运行示意图

（２）Ｂ点往复运行至Ｃ点４次，每次延时 100ms，单一周期如下图所示：（图 7.12）

C4 LPCM 段 1 总脉冲数 H 0 LPCM 段 1总脉冲数,总脉冲数高 16 位 -

C5 LPCM 段 1 触发延时时间 0
LPCM 段 1在接收到启动信号后延时此

参数值电机才开始运转
mS

C6 LPCM 段 1 运行次数 1
LPCM段1运行次数,若参数值设定为0

则不运行此段
-

C7 LPCM 段 1 控制字 4096
LPCM段1控制参数,LPCM控制字Bit13

置位，电机运转方向为正
-

C8-CF LPCM段 2 控制参数

C8 LPCM 段 2 启动电机速度 10 LPCM 段 2 启动时的电机转速 Rpm

C9 LPCM 段 2 最高电机速度 500 LPCM 段 2 运行时的最高电机速度 Rpm

CA LPCM 段 2 加速时间. 150
指从 0 转加速到段 2 最高电机速度所

需的时间,此参数决定加速曲线
mS

CB LPCM 段 2 总脉冲数 L 20000 LPCM 段 2总脉冲数,总脉冲数低 16 位 -

CC LPCM 段 2 总脉冲数 H 0 LPCM 段 2总脉冲数,总脉冲数高 16 位 -

CD LPCM 段 2 触发延时时间 200
LPCM 段 2在接收到启动信号后延时此

参数值电机才开始运转
mS

CE LPCM 段 2 运行次数 10
LPCM段2运行次数,若参数值设定为0

则不运行此段
-

CF LPCM 段 2 控制字 49152
LPCM 控制字 Bit14，Bit15 置位，当

前段电机为自反转模式
-

D0-D7 LPCM段 3 控制参数

D0 LPCM 段 3 启动电机速度 10 LPCM 段 3 启动时的电机转速 Rpm

D1 LPCM 段 3 最高电机速度 1500 LPCM 段 3 运行时的最高电机速度 Rpm

D2 LPCM 段 3 加速时间. 150
指从 0 转加速到段 3 最高电机速度所

需的时间,此参数决定加速曲线
mS

D3 LPCM 段 3 总脉冲数 L 60000 脉冲行程低位，与段 1设置相同 -

D4 LPCM 段 3 总脉冲数 H 0 LPCM 段 3总脉冲数,总脉冲数高 16 位 -

D5 LPCM 段 3 触发延时时间 1000
LPCM 段 3在接收到启动信号后延时此

参数值电机才开始运转
mS

D6 LPCM 段 3 运行次数 1
LPCM段3运行次数,若参数值设定为0

则不运行此段
-

D7 LPCM 段 3 控制字 0
LPCM 控制字 Bit12=0,当前段电机首

次运行方向为反转，和段 1设置相反
-
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图 7.12 B-C 运行示意图

（３）延时 200ms 后自动返回Ａ点：（图 7.13）

图 7.13 返回 A点运行示意图

7.3.5 LPCM 相关参数及说明

参数号 名称 范围 功能 出厂值 单位

B0
LPCM 运行起始选择

段
1-15

指在 LPCM 模式下,从第几段开

始运行
1 -

B1 LPCM 运行总段数 1-16

在 LPCM 模式下结束运行的段

数,例 PrB0=2,PrB1=10,则表现

从第 2段运行到第 10 段

2 -

BA
LPCM 找原点电机速

度
1-1000 LPCM 找原点电机速度 100 Rpm

BB
LPCM 找原点电机方

向
0-1

LPCM 找原点电机方向,0 表正

转,1 表反转.最终视 Pr17 决定
0 -

BC LPCM 点动电机速度 1-500 LPCM 点动电机速度 10 Rpm

C0-C7 LPCM段 1 控制参数

C0
LPCM 段 1 启动电机

速度
1-500 LPCM 段 1 启动时的电机转速 100 Rpm

C1
LPCM 段 1 最高电机

速度
500-4000

LPCM 段 1 运行时的最高电机速

度
1000 Rpm

C2 LPCM段1加速时间. 100

指从 0 转加速到段 1 最高电机

速度所需的时间,此参数决定

加速曲线

1-10000 mS

C3 LPCM段1总脉冲数L 0-65535
LPCM段1总脉冲数,总脉冲数低

16 位
-

C4 LPCM段1总脉冲数H 0-65535
LPCM段1总脉冲数,总脉冲数高

16 位
-

C5
LPCM 段 1 触发延时

时间
100

LPCM 段 1 在接收到启动信号后

延时此参数值电机才开始运转
0-10000 mS

C6 LPCM 段 1 运行次数 0-30000
LPCM段1运行次数,若参数值设

定为 0则不运行此段
1 -

C7 LPCM 段 1 控制字 0-65535 LPCM 段 1 控制参数,详见说明 -

C8-CF LPCM段 2 控制参数(同段 1)

D0-D7 LPCM段 3 控制参数(同段 1)

D8-DF LPCM段 4 控制参数(同段 1)

E0-E7 LPCM段 5 控制参数(同段 1)
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如何通过驱动器面板设置 32 位长度的行程脉冲？

因驱动器参数匀采用 16位数据长度，参数值表示范围：０-65535，而 LPCM 总脉冲数为 32 位长度，若通过驱动器面板进

行设置超过 65535 的脉冲行程则需进行换算后再设置。

例当前要设置 LPCM 第一段的行程脉冲总数为：12345678 个

第一步：用 PC计算器进行十六进制换算

12345678＝BC614E 即低 16位=614E (hex) 高 16 位=BC(hex)

第二步：将高低 16位转换成十进制

低 16位=614E＝24910(dec) 高 16 位=BC＝188(dec)

第三步：将以上换算参数值设置到对就参数

PrC3=24910 PrC4=188

建议：为实现更快捷的操作，在设置 LPCM行程总脉冲数最好采用监控软件或连接人机界面。

7.4 模拟调速模式(Pr51=2)
在此模式下，电机运行速度及方向由外部模拟指令幅值及极性决定。

7.4.1 模拟调速模式接线图

模拟调速模式接线图

+24VDC

0VDC

RELAY

RELAY

RELAY

RELAY

0VDC

+24VDC

RELAY

RELAY Y4 23

24Y5

DO_COM- 25

内接泄放电阻

21 Y3_E

20 Y3

44 Y2_E

22 Y2

40 Y1_E

41 Y1

38 Y0_E

39 Y0

编码器Z相分频输出Aout-，为差分输出

编码器Z相分频输出Aout+，为差分输出

编码器B相分频输出Aout-，为差分输出

编码器A相分频输出Bout+，为差分输出

编码器A相分频输出Aout+，为差分输出

编码器A相分频输出Aout-，为差分输出

编码器集电极开路输出负极

编码器Z相分频输出，为集电极开路输出

编码器B相分频输出，为集电极开路输出

编码器A相分频输出，为集电极开路输出

速度方式方向控制输入

CWL行程限位/转矩控制

伺服使能输入

CWL行程限位/转矩控制

报警清除输入

Driver
PSDA 

EGND 20

19E12V

Arm_Clr 37

12CCWTL

36Ser_ON

PluStop 35

13DI_COM+

CWTL 11

10

34

JP2
JP1

Aout28

Bout29

Zout27

GND26

Aout+1

Aout-2

Bout+5

Bout-6

Zout+3

4 Zout-

30PP

PG 31

DP 32

DG 33

+12V 50

-12V 49

Sp+ 14

Sp- 15

CW_AT 16

AT- 17

CCW_AT 18

AGND 45

7

8

9

Brake

ENC

MOTOR

FG20

19 GND

10 +5V

17 B*

7 B

8 A*

9 A

6 Z*

5 Z

15 W*

13 W

2 V*

1 V

4 U*

U3

DC24VDischarge Resistor
外接泄放电阻

220VAC
1相/3相

NFB MC

U
V
W
FG

P
B1
B2

T
S
R
s
r

混合控制切换输入

Sp_Dir

Mod_Sel

模拟速度指令输入

正转模拟转矩指令输入

反转模拟转矩指令输入

CN3

CN1

CN2

图 7.14 模拟调速模式接线图

E8-EF LPCM段 6 控制参数(同段 1)

F0-F7 LPCM段 7 控制参数(同段 1)

F8-FF LPCM段 8 控制参数(同段 1)
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采用驱动器提供的电源组成模拟指令输入

驱动器能接收的模拟指令电压范围为：－10V~＋10V。模拟电压可由用户自行提供，也可由驱动器内部提供。

１、模拟信号输入接口原理：（图 7.15）

  

____    

++++    

To A/DTo A/DTo A/DTo A/D    +12V 

-12V 

Sp+Sp+Sp+Sp+    

驱动器内置 

SpSpSpSp----    

+12V 

-12V 

AGND 

14 

15 

45 

50 

49 

图 7.15 模拟信号输入接口原理示意图

接口被设计为差分方式输入，对于差分方式的模拟指令信号，可直接按上图连接。

２、普通方式模拟指令信号输入

对于普通方式模拟指令输入，将 Sp-与 AGND 短接在一起即可。由驱动器提供的电源很方便地组成模拟指令输入，见下

图所示。要求模拟指令输入端的引线越短越好。若输入电压为单电源方式，则将无法利用模拟指令输入电进行方向控制，即

电机只能单方向运转。（图 7.16）

  

____    

++++    

To A/DTo A/DTo A/DTo A/D    +12V 

-12V 

Sp+Sp+Sp+Sp+    

驱动器内置 

SpSpSpSp----    

+12V 

-12V 

AGND 

14 

15 

45 

50 

49 

1K 

1K 

10K 

图 7.16 普通方式模拟信号输入示意图

连接外部模拟指令输入

如下图所示，将 Sp-与 AGND 短接在一起作为输入地，Sp+作为模拟指令输入：（图 7.17）
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____    

++++    

To A/DTo A/DTo A/DTo A/D    
+10V 

-10V 

SpSpSpSp＋    

驱动器内部 

AGNDAGNDAGNDAGND    

SpSpSpSp－    

14 

15 

45 

图 7.17 连接外部模拟指令输入示意图

电机速度与模拟速度指令关系示意：（图 7.18）

图 7.18 电机速度与模拟速度指令关系示意图

7.4.2 模拟调速模式相关参数

２）模拟指令输入速度增益参数（Pr48）的确定

这是用户确定的参数，设置方法是用户希望输入多少的电压值对应多高的转速，例当前用户的最高输入电压为 5V，希

望达到电机速度为 3000Rpm 则：

Pr58＝ ＝60 (rpm/0.1V)
3000

50

如何进行模拟速度指令信号零漂调整
当模拟指令信号存在零点漂移时，可通过以下２种方法进行自动调整

（１）通过驱动器辅助功能进行模拟指令信号零点漂移调整

第一步：确保控制器输出信号电压为０Ｖ

第二步：进入辅助功能 10(FUN-13):在显示 FUN-13 ---� 按 SET键---�闪烁显示 As-Adj

参数号 名称 说明 单位 范围

58 模拟指令输入速度增益 每 0.1V 对应电机转速 Rpm 0-1000

59
模拟速度指令模式嵌位速

度
当模拟指令输入转速小于此参数值时作为零转速处理

Rpm
0-1000

5A 模拟指令输入零漂 模拟指令输入零漂。 - 0-65535

5B 模拟指令输入滤波时间
对模拟指令进行低通滤波,单位:0.1ms,以消除模拟信号

高频诣波。

0.1ms
0-3000

5E 速度模式加速时间
速度模式下电机转速由 0 加速到额定转速所需的时间，

用于速度平滑。

Ms
1-10000

5F 速度模式减速时间
速度模式下电机转速由额定转速减速到 0 转速所需的时

间，用于速度平滑。

Ms
1-10000
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第三步：按 SET 键，显示----表系统正在执行自动调零动作

第四步：几秒钟后，若调整成功则闪烁显示：Finsh。否则显示:Fail,表自动调整失败。

（２）通过计算机监控软件进行模拟指令信号零点漂移调整

第一步：确保控制器输出信号电压为０Ｖ

第二步：将驱动器连接至计算机，打开监控软件连接至驱动器。

第三步：在通信正常的状态下,执行如下页面所示：（图 7.19）

图 7.19 模拟速度指令信号零漂调整

（３）自动调整失败处理

若自动调整失败，则表明至少存在以下２种原因中的一个：1、零点值过大；2、零点波动幅值过大。

对此，我们应重点检查：

1. 控制器输出信号是否为０Ｖ？

2. 控制电缆的屏蔽线是否正确连接？

3. 控制电缆在布线中是否存在大电流的强干扰（如电焊机）？

4. 插入一模拟速度指令滤波器，并增加滤波时间。

注意：

◆ 用监控软件监控输入模拟指令 A/D值，若模拟指令 A/D值波动很大则表明输入模拟电压收到强干扰，应尽量减小

外围环境对模拟指令的干扰，如采用带屏蔽线的电缆。

◆ 尽量提高信噪比，外围的干扰也会被模拟速度输入增益（Pr48）放大。应尽量加大输入模拟指令电压的幅值和降

低模拟速度输入增益。如输入小于 1V 指令电压而希望电机达到 3000rpm 的做法是不正确的。这意味着 1mV的电压

波动就会导致电机速度 3rpm 的变化。

◆ 嵌位速度参数值应与运行最小速度值有一定冗余值，否则无法起到速度嵌位作用反而会引起低速时转速波动。

◆ 加大模拟指令滤波时间（Pr4B）可有效抑制干扰，但同时会降低指令速度响应。

◆ 控制电缆的屏蔽线(FG)应接至控制器模拟地上。

◆ 加大加减速时间（Pr24、Pr25）可令速度更平滑，但同时会降低指令速度响应。

◆ 由于非线性误差等因素，模拟指令并不能完全精确通过模拟速度输入增益（Pr48）对应至电机速度，可适当微调Pr48

参数值来实现转速需要。

7.5 触控调速方式（Pr51=4）

此方式下，利用预设的速度参数据 I/O的触发脉冲进行调速。也即是利用数字电位器的原理进行调速。

相关参数

参数号 参数名 说明 设定范围 单位

43 触控调速起始速度 触控调速起始速度 -10000- 10000 Rpm

44 触控调速最低速度 触控调速最低速度 -10000- 10000 Rpm

45 触控调速最高速度 触控调速最高速度 -10000- 10000 Rpm

46 触控调速加速步长 触控调速加速步长 -10000- 10000 Rpm

47 触控调速减速步长 触控调速减速步长 -10000- 10000 Rpm

24 速度方式加速时间 速度模式下电机转速 1-30000 Ms
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触控调速方式示意

图 7.20 触控调速方式示意

如图所示：

当驱动器 X0(S_Add)接收到有效的触发信号时,电机速度以 Pr56 设定的步长递增。

当驱动器 X1(S_Dec)接收到有效的触发信号时,电机速度以 Pr57 设定的步长递减。

7.6 CanBus 同步控制模式说明

7.6.1 功能描述
在 CanBus 同步控制模式下，2 台驱动器用 CanBus 总线连接起来，在控制字（参数）上定义好主从驱动器标识后便

可实现同步调节控制。

在同步调节过程中，主机将会实时按主机和从机的运行角度进行相关调节，以实现主从两机的线速度和运行角度一

致。

１）同步特性实时图

由 0转速加速到额定

转速所需的时间

25 速度方式减速时间

速度模式下电机转速

由额定转速减速至 0

转速所需的时间

1-30000 Ms
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上图为主从电机编码器运行角度实时图，主从电机启动后，在没有进行同步调节之前存在较大的角度偏差，在执行同

步调节后，主从编码器角度几乎重叠在一起，实现同步运行。

２）同步偏差特性实时图

上图所示为主从电机运行在 924rpm/Min 中的同步偏差脉冲实时图，偏差在±４个脉冲左右。

7.6.2 通信相关接线

10. ６芯通信座定义（JP4）

此 6PIN 通信座主要用于 RS485 方式联网及 CAN 方式联网用。

6芯通信座（驱动器端）

２）驱动器ＣanBus 通信端子接线示意图

6芯通讯座管脚号 定义

6 RS485-A

5 RS485-B

3 GND

2 CAN-H

1 CAN-L

开始执行同步调节

主从电机编码器角度

主从电机的实时

偏差脉冲

电机编码器

角度
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7.6.3 相关参数

参数号 参数名 说明
参考

设定
设定范围 单位

40 第 1 内部速度 第 1内部速度，由速度选择端子选定 100 -10000- 10000 Rpm

41 第 2 内部速度 第 2内部速度，意义同 Pr40 100 -10000- 10000 Rpm

42 第 3 内部速度 第 3内部速度，意义同 Pr40 100 -10000- 10000 Rpm

43 第 4 内部速度 第 4内部速度，意义同 Pr40 100 -10000- 10000 Rpm

44 第 5 内部速度 第 5内部速度，意义同 Pr40 100 -10000- 10000 Rpm

45 第 6 内部速度 第 6内部速度，意义同 Pr40 100 -10000- 10000 Rpm

46 第 7 内部速度 第 7内部速度，意义同 Pr40 100 -10000- 10000 Rpm

47 第 8 内部速度 第 8内部速度，意义同 Pr40 100 -10000- 10000 Rpm

24 速度方式加速时间

速度模式下电机转速由 0加速到额定转速所需的时

间,如图所示，r1 为给定速度，r2 为实时速度.

 
r1 

r2 Pr24 

100
1-10000 Ms

25 速度方式减速时间
速度模式下电机转速由额定转速减速到 0转速所需

的时间.意义同 Pr24.
100 1-10000 Ms

40 第 1 内部速度 第 1内部速度，由速度选择端子选定 100 -10000- 10000 Rpm

41 第 2 内部速度 第 2内部速度，意义同 Pr40 100 -10000- 10000 Rpm

42 第 3 内部速度 第 3内部速度，意义同 Pr40 100 -10000- 10000 Rpm

43 第 4 内部速度 第 4内部速度，意义同 Pr40 100 -10000- 10000 Rpm

44 第 5 内部速度 第 5内部速度，意义同 Pr40 100 -10000- 10000 Rpm

45 第 6 内部速度 第 6内部速度，意义同 Pr40 100 -10000- 10000 Rpm

46 第 7 内部速度 第 7内部速度，意义同 Pr40 100 -10000- 10000 Rpm

47 第 8 内部速度 第 8内部速度，意义同 Pr40 100 -10000- 10000 Rpm

51 控制模式 8: CanBus 同步控制模式 8 0-8 -

5B 电机方向取反控制 电机方向取反控制，用于控制电机运转方向 0 0-1 -

62
CanBus 通信波特

率.

参数值对应的 CanBus 通信波特率如下：

0 1 2 3 4

20K 50K 125K 250K 500K

5 6 7 8

1Mhz 1.25Mhz 1.786Mhz 2Mhz

3

0-8 Khz
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7.6.4 初次应用步骤
第一步：安装好电机及驱动器和连接 CanBus 通信电缆及用于控制伺服使能的控制电缆。

第二步：设定主从两机的 Pr24，Pr25，Pr40（运行速度）、Pr62 参数为相同值并将 Pr51=8。即将主从两机的运行调节

参数设置为相同值。

第三步：区分主从机。将作为主机的驱动器 Pr65 设置为 1（Bit0=1），从机驱动器的 Pr65 设置为 0(Bit0=0)。保存以

上设置参数并重新上电。

第四步：同时对主从驱动器给出伺服使能控制信号（伺服 ON）

电机启动后主电机驱动器将会自动实时调节，以实现同步运行。

7.6.5 主从驱动器的异常检测处理

１）若在运行过程中，主从任一驱动器发生报警则另一驱动器将会自动停止。

２）若在运行过程中，产生 CanBus 通信报警则主从驱动器将会自动停止。

3) 任一驱动器产生报警后，必须清除报警后主从电机才能运行。否则主从电机都不会自动单独运行。

注：

◆ CanBus 同步控制模式将占用 CanBus 功能的 PDO 通道协议，一旦使用此模式则不能再使用 CanBus 的 PDO 通道进行

相关操作。CanBus 的 SDO 通道则不受此影响。

注：参数值需重新上电才能生效

65 CanBus 控制字

每个控制位均有特殊意义

MastID ： 0 作为从机

1 作为主机

SlaSpSel： 0 从机初始速度由主机决定

10. 从机初始速度由内部速度确

定

注：参数值需重新上电才能生效

位 15-2 1 0

含

义

保留 SlaSpSel MastID 同步控制主

从控制位

0：作为从机

1：作为主机

0

0-65535 -

9A
同步模式 CanBus

通信超时最大值.

在同步模式下,若 CanBus 通信错误持续时间超过此

参数值则报警 CanBus 通信错误：Err-28

2000
0-65535 Ms

9B
同步模式主机调节

延迟时间

在同步模式下,主从电机启动后持续此参数值时间

后才进行同步调节

1000
0-65535 Ms

9C
同步模式允许最大

偏差脉冲

在同步模式下,若主从电机的位置偏差脉冲超过此

参数值则产生同步偏差过大报警：Err-29

1000
0-65535

9D
同步模式积分分离

偏差脉冲.
同步模式下的积分分离判别值，仅在从机下起作用

100
0-65535

9E
同步模式从机调节

积分常数
同步模式下的速度积分参数，仅在从机下起作用

5
0-200

9F
同步模式从机调节

增益
同步模式下的速度增益参数，仅在从机下起作用

20
1-100
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◆ 若要使用 CanBus 的 SDO 通道对驱动器进行操作，应注意不要执行配置 PDO操作。

◆ 在运行过程中，请不要任意更改电机运转方向，否则易出现同步偏差过大报警。

◆ 启动前，主从驱动器的伺服使能信号尽可能同时为 ON，否则易出现同步偏差过大报警。

◆ 主从驱动器的上电时间尽可能一致，若主从驱动器上电间隙时间太长则易出现 CanBus 通信错误报警。

◆ CanBus 通信电缆尽可能使用带屏蔽层的双绞线电缆，以加强通信抗干扰能力。

◆ CanBus 同步控制模式下，主从两机无需另设通信机号及标识，系统会自动另行分配。同时不会影响 Pr61（机器

编号）参数值及其功能。

7.7 转矩控制功能说明

转矩控制相关参数

两种方式可以实现转矩控制。

(1)采用 I/O 开关进行预设转矩控制。

(2) 采用外部模拟指令进行实时转矩控制。

7.5.1 采用 CWL/CCWL 输入 I/O 进行转矩控制

X5 及 X7 可按需要配置成如下功能之一：

◆ 作为 CW/CCW 遇限报警功能输入

◆ 作为 CW/CCW 脉冲禁止输入

◆ CW/CCW 遇限进行转矩控制输入

参数号 说明

Pr74 正转时,CW_L 有效条件下设定的正转转矩限制

Pr75 反转时,CCW_L有效条件下设定的反转转矩限制

Pr76 CW_AT 模拟转矩增益, 1V 对应转矩百分数

Pr77 CCW_AT 模拟转矩增益，1V 对应转矩百分数

Pr78 CW_AT 模拟转矩指令输入零漂

Pr79 CCW_AT 模拟转矩指令输入零漂

Pr7A 模拟转矩输入滤波频率，对 CW_AT、CCW_AT 输入模拟量进行低通滤波

Pr7C 模拟转矩生效模式。指在何种控制模式下,模拟指令转矩输入有效

Pr7D CWL/CCWL功能定义参数,参数值对CWL/CCWL进行多功能配置,其中参数值的个位数值值

决定 CWL 功能,十位数值决定 CCWL 功能.

十位数值 个位数值

CCWL 功能定义 CWL功能定义

数值 CWL/CCWL 功能定义

0 正转/反转限位报警.当电机

正转/反转时若 CWL/CCWL 有

效则产生正转/反转限位报警

1 正转/反转脉冲禁止输入.位

置控制模式下,电机正转/反

转时,若 CWL/CCWL 有效则禁

止正转/反转脉冲输入

2 正转/反转驱动禁止(不产生

力矩),电机正转/反转时,若

CWL/CCWL 有效则电机不产生

转矩

3 转矩限制,电机正转/反转时,

若 CWL/CCWL 有效则电机转矩

由 Pr74/Pr75 决定.

4-9 保留,CWL/CCWL输入功能禁止
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◆ CW/CCW 遇限不产生力矩

第一步：配置 CWL/CCWL 控制端子为进行转矩控制输入之用 ，即 Pr7D=33，如下表所示：

第二步：设置当 CWL/CCWL 有效时的转矩限制值

第三步：应用

当电机在正转时，若 CWL 端子输入有效，则电机转矩将被限制在由 Pr74 设定的数值上。

当电机在反转时，若 CCWL 端子输入有效，则电机转矩将被限制在由 Pr75 设定的数值上。

7.5.2 采用模拟转矩指令信号 CW_AT、CCW_AT 进行转矩控制

普通模拟指令转矩 CW_AT 控制输入接口示意：（图 7.21）

I/O 定义 定义说明

X5

CWL 控制端

子

此端子可结合 Pr7D 参数值进行多功能配置,其中 Pr7D 参数的个位数值值决定 CWL功能

注：无论在何种条件下电机的最大转矩均受 Pr70 设置的转矩限制。

十位 个位

CCWL 功能定义 CWL功能定义

个位数值 CWL功能定义

0 正转限位报警.当电机正转时若 CWL 有效则产生正转限位报警

1 正转脉冲禁止输入.位置控制模式下,电机正转时,若 CWL 有效则禁止正

转脉冲输入

2 正转驱动禁止(不产生力矩),电机正转时,若 CWL 有效则电机不产生转矩

3 转矩限制,电机正转时,若 CWL 有效则电机转矩由 Pr74 决定.

4-9 保留,CWL 输入功能禁止

X7

CCWL 控制端

子

此端子可结合 Pr7D 参数值进行多功能配置,其中 Pr7D 参数的十位数值值决定 CWL功能

注：无论在何种条件下电机的最大转矩均受 Pr70 设置的转矩限制。

十位 个位

CCWL 功能定义 CWL功能定义

十位数值 CCWL 功能定义

0 反转限位报警.当电机反转时若 CCWL 有效则产生反转限位报警

1 反转脉冲禁止输入.位置控制模式下,电机反转时,若 CCWL 有效则禁止反

转脉冲输入

2 反转驱动禁止(不产生力矩),电机反转时,若 CCWL 有效则电机不产生转

矩

3 转矩限制,电机反转时,若 CCWL 有效则电机转矩由 Pr75 决定.

4-9 保留,CCWL 输入功能禁止

参数值 说 明

Pr74

电机正转运转时若 CWTL信号输入有效则进行转矩限制 。最大转矩由 Pr74 决定。参数值

为电机额定转矩的百分比，如 Pr74＝200，即电机运转时最大的转矩将被限制在电机额定

转矩的 200%。

Pr75

电机反转运转时若 CCWTL 信号输入有效则进行转矩限制 。最大转矩由 Pr74 决定。参数

值为电机额定转矩的百分比，如 Pr74＝200，即电机运转时最大的转矩将被限制在电机额

定转矩的 200%。
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____    

++++    

To A/DTo A/DTo A/DTo A/D    
+10V 

-10V 

CW_ATCW_ATCW_ATCW_AT＋    

驱动器内部 

AGNDAGNDAGNDAGND    

16 

17 

45 

ATATATAT----    

图 7.21 普通模拟指令转矩 CW_AT 控制输入接口示意

普通模拟指令转矩 CCW_AT 控制输入接口示意：（图 7.22）

  

____    

++++    

To A/DTo A/DTo A/DTo A/D    
+10V 

-10V 

CCCCCCCCW_ATW_ATW_ATW_AT＋    

驱动器内部 

AGNDAGNDAGNDAGND    

18 

17 

45 

ATATATAT----    

图 7.22 普通模拟指令转矩 CCW_AT 控制输入接口示意

注：

◆若采用差分方式的模拟转矩指令，无需将 AT-与 AGND 连接在一起。

◆转矩指令输入电压范围：0-10V，不允许输入超出此范围电压值，否则有损坏驱动器的可能！

(一)生效模式

在此方式下，需通过设置 Pr7C（转矩控制生效模式）来决定那种控制模式下采用模拟信号 CW_AT、CCW_AT 进行转矩控

制输入有效，即模拟转矩输入控制对那种控制模式有效,如此参数值设定为 0 则表只对内部速度控制模式下有效,参数值

设置为 111时表对所有模式均有效,设置值不在 Pr51 参数范围内时对所有模式均无效，如下表所示：

（二）模拟转矩指令输入增益参数（Pr76 Pr77）的确定

这是用户确定的参数，设置方法是用户希望输入多少的电压值对应多少电机额定转矩百分数，例当前用户的最高输入

电压为 5V，希望最高达到电机额定转矩的 200%则：

Pr76(Pr77)＝ ＝40 ( % )

200

5

这样设置后，当 CW_AT/CCW_AT 输入模拟转矩指令电压值为 5V 时，则伺服驱动器在运行中转矩最大值将会限制在电机额定转

矩的 200%

(三) 如何进行模拟转矩指令信号零漂调整

Pr7C 参数值 说明

０ CW_AT、CCW_AT 输入在内部速度控制模式下有效

１ CW_AT、CCW_AT 输入在位置控制模式有效

２ CW_AT、CCW_AT 输入在模拟调速控制模式有效

３ CW_AT、CCW_AT 输入在混合控制模式有效

４ CW_AT、CCW_AT 输入在点触调速控制模式有效

５ CW_AT、CCW_AT 输入在 LPCM 定长控制模式有效

６ CW_AT、CCW_AT 输入在通信方式有效

111 CW_AT、CCW_AT 输入对所有模式均有效

其它值 值不在 Pr15 参数范围内时 CWAT、CCWAT 输入无效
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当模拟转矩指令信号存在零点漂移时，可通过以下２种方法进行自动调整

10. 通过驱动器辅助功能进行模拟指令信号零点漂移调整

第一步：确保控制器输出信号电压为０Ｖ

第二步：进入辅助功能 10(FUN-13):在显示 FUN-1４ ---� 按 SET 键---�闪烁显示 Ct-Adj

第三步：按 SET键，显示----表系统正在执行自动调零动作

第四步：几秒钟后，若调整成功则闪烁显示：Finsh。否则显示:Fail,表自动调整失败。

（２）通过计算机监控软件进行模拟转矩指令信号零点漂移调整

第一步：确保控制器输出信号电压为０Ｖ

第二步：将驱动器连接至计算机，打开监控软件连接至驱动器。

第三步：在通信正常的状态下,执行如下页面所示：（图 7.23）

图 7.23 模拟转矩指令信号零点漂移调整

10. 自动调整失败处理

若自动调整失败，则表明至少存在以下２种原因中的一个：1、零点值过大；2、零点波动幅值过大

对此，我们应重点检查：

10. 控制器输出信号是否为０Ｖ？

２，控制电缆的屏蔽线是否正确连接？

３，控制电缆在布线中是否存在大电流的强干扰（如电焊机）？

４，插入一模拟转矩指令滤波器，并增加滤波时间。

注意：

◆ 用监控软件监控输入模拟指令 A/D 值，若模拟指令 A/D 值波动很大则表明输入模拟电压收到强干扰，应尽量减小外

围环境对模拟指令的干扰，如采用带屏蔽线的电缆。

◆ 外围的干扰也会被模拟速度输入增益（Pr58）放大。应尽量加大输入模拟指令电压的幅值和降低模拟速度输入增益 。

如输入小于 1V 指令电压而希望电机达到 3000rpm 的做法是不正确的。这意味着 1mV的电压波动就会导致电机速度

3rpm 的变化。

◆ 加大模拟指令滤波时间（Pr7a）可有效抑制干扰，但同时会降低指令速度响应。

◆ 控制电缆的屏蔽线(FG)应接至控制器模拟地上。

◆ 由于非线性误差等因素，模拟指令并不能完全精确通过模拟转矩输入增益（Pr76,Pr77）对应至电机转矩，可适当

微调 Pr76，Pr77 参数值来实现转矩需要。

8. 性能调整功能说明

8.1 增益自动切换功能

驱动器配备增益自动切换功能，可据负载运行的状态不同而使用不同的增益，以配合适应负载的变化要求。

相关参数：

参数号 参数名称 值范围 单位 参数说明

20 第一速度积分

增益

1-1000 250us 第一速度积分，参数设置原则视负载而定,值越小响应越

快,值越大则刚性越好，但太大会引起响应变慢及引起振荡

21 第一速度增益 100-3500 Rad/s 提高速度响应,值越大响应越快,视电机惯量而定

22 第二速度积分

增益

1-1000 250us 第二速度积分，参数设置原则视负载而定,值越小响应越

快,值越大则刚性越好，但太大会引起响应变慢及引起振荡
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举例说明

在位置控制模式下，为了提高响应和刚度，一般在运行中需要较高的增益。而在定位或停止状态下，为了减小过冲、

振荡或噪音而采用较小的增益。如下采用位置偏差进行切换所示，（图 8.1）

图 8.1 增益自动切换示例

当位置偏差达到 Pr1A 参数值并在时间上持续 Pr1B 参数值则切换到第二增益。

当位置偏差小于 Pr1A 参数值并在时间上持续 Pr1B 参数值则切换到第一增益。

8.2 采用速度观测器消除电机运行噪音

速度观测器具有对反馈速度进行预测及滤波等作用。在响应要求较高的场合，需设置较高的速度和位置增益，为了

消除高增益带来的高频振荡和电机运行噪音，需加入速度观测器，以提高测速精度和抑制测速波动噪声，增加运行平

稳性。据电机类型和负载可能通过设置速度观测器频带宽度来进行相应的匹配，速度观测器频带宽度越小则消除高频

振荡和运行噪音的效果就越明显，但太小会引起相应的相位延迟而引起低频振荡，故设置原则是：电机功率和惯量越

大，速度观测器频带宽度可设置越小。调整时应先将观测器频宽（Pr12）设置成较大值(如 1000)，据现场情况再以步

长 50 进行向较小值调整。

23 第二速度增益 10-3500 Rad/s 第二速度环增益, 单位: rad/s，参数设置原则视电机惯量

而定，惯量越大，值也越大

31 第一位置增益 10-1000 Hz 第一位置增益

32 第二位置增益 10-1000 Hz 第二位置增益

1A 增益切换方式 0-10 -

增益切换方式，参数值意义：

0:总是使用第一增益

1:总是使用第二增益

2:输入脉冲频率大于切换水平时切换第二增益

3:速度指令大于切换水平时切换第二增益

4:有位置指令时切换第二增益

5:位置偏差大于切换水平时切换第二增益

6:定位没有完成时采用第二增益

9:速度偏差较大时采用第二增益

1B 增益切换水平 0-30000 - 切换条件，与增益切换方式有关。当切换条件达到此水平

时切换至第二增益.

1C 增益切换迟滞

时间

0-30000 125us 此参数是为了稳定切换条件。即当切换水平达到切换要求

并持续此参数值时间则开始进行增益切换。

1D 位置环高低增

益切换时间

0-30000 125us 参数值越小则切换越快，若位置环第一增益和第二增益

参数值差别较大时，太快可能会引起瞬间负载跳变 ，在允

许的范围内应尽量设置较大值。

1E 速度环高低增

益切换时间

0-30000 125us 速度环高低增益切换时间，参数值越小则切换越快，若速

度环第一增益和第二增益参数值差别较大时，太快切换可

能会引起瞬间负载跳变 ，在允许的范围内应尽量设置较大

值。
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相关参数：

常规测速图示：（图 8.2）

图 8.2 常规测速

采用速度观测器测速图示：（图 8.3）

图 8.3 速度观察器测速

8.3 自适应滤波器

8.3.1 应用
自适应滤波器可以抑制和消除电机转矩的高频扰动，提高运行平稳性。在负载激剧变化的场合加入自适应滤波器可提高

平稳运行可靠性。如下图所示为某一负载加入自适应滤波器前后的电流波形对比：（图 8.4）

参数号 名称 出厂值 参数说明 单位

10 速度观察器开关 1 建议设定为 1 -

12 速度观察器频带宽度 500

对电机噪声进行抑制和增加电机速度

平稳性,值越小滤波效果越好,但值太

小会引起响应特性变差.视负载惯量

而定。

Hz
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图 8.4 自适应滤波器应用

8.3.2 自适应滤波器系数的辩识操作
自适应滤波器可自动调整滤波系数跟踪扰动频率，为达到最好的滤波跟踪效果，可在进行正常运行的状态下对负载进行

一次滤波系数辩识，具体操作是将伺服运行，然后进入辅助功能３，在负载机械运行完成２个周期以上后执行保存操作即可 。

具体操作见辅助功能说明。出厂前，厂家已针对配置电机进行了负载自辩识操作，一般情况下无必再执行自适应滤波系数的

自辨识操作。

8.4 插入陷波器抑制周期性负载波动

驱动器内置三段带阻陷波器，可能抑制或削弱负载在一定频率范围的扰动，用于消除和抑制负载振荡，定位振动和噪音 。

正确使用陷波器抑制周期性负载波动，需使用监控软件测得负载大概扰动频率及范围。

相关参数

注：以上参数在修改参数值后需在下一次伺服使能后生效。

对于低频的周期性负载波动，可以插入陷波器进行加入抑制和消除，如下图所示，（图 8.5）为在皮带齿轮负载下低速运

行时由于齿轮的咬合作用而产生了振荡，采用监控软件监视电机电流测得负载振荡频率为 280Hz 左右。

参数号 名称 说明 范围

16 第一陷波器中心频率.
速度环第一陷波器中心频率。当参数值设置 2000 时 ，

第一陷波器功能无效。
100－2000

17 第一陷波器陷波宽度 速度环第一陷波器陷波宽度 5－1000

18 第二陷波器中心频率
速度环第二陷波器中心频率，当参数值设置 2000 时 ，

第二陷波器功能无效。
100－2000

19 第二陷波器陷波宽度 速度环第二陷波器陷波宽度 5－1000

3E
位置指令陷波器中心

频率

位置环陷波器中心频率，用于抑制位置前置的机械振

荡，如抑制本身带有扰动的位置指令。当参数值设置

2000 时，位置环陷波器功能无效。

100-2000

3F
位置指令陷波器陷波

宽度

位置环陷波器宽度,修改参数值需在下一次伺服使能后

生效
5-1000
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图 8.5

图 8.6 为启用了第一陷波器，设置第一陷波中心频率为 300Hz，陷波宽度设置为 80Hz，可以看出振荡被消除。

图 8.6

注：

◆ 由于响应特征变差而引起的低频扰动（如速度观测器频宽设置太小、速度环增益太小或积分太大）应通过调整增益参

数来消除，陷波器不能削弱或消除由于此原因引起的波动。
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9. 伺服驱动器工作时序图

9.1 伺服驱动器上电时序图
图 9.1

图 9.1 伺服驱动器上电时序图

a) 伺服驱动器上电后，进行内部初始化和故障检测，大约需要 1.5秒；

b) 初始化完成后，闭合主电源；

c) 主电源闭合后 200mS 并延时用户设定值（Pr66 上电伺服 ON 延时时间）后，伺服准备好（Ser_Ready）输出，标志伺服

驱动器已经准备好，可以接收外部信号；

d) 在伺服准备好（Ser_Ready）输出后，如果驱动器输入有效的伺服 ON 信号，延时 50mS 后电机激励有效。

9.2 故障报警时序图
图 9.2

图 9.2 故障报警时序图

a) 将会在小于 1mS时间（时间视报警等级而定）内撤出电机激励信号；

b) 将会在小于 2mS时间内撤除伺服准备好（Ser_Ready）信号撤出；

c) 将会在小于 2mS时间内输出有效的报警信号。

9.3 报警清除时序图
图 9.3
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图 9.3 报警清除时序图

a) 当伺服驱动器接收到有效的报警清除信号，在 2ms 内再无故障发生则撤除报警输出信号；

b) 在延时 200ms 和用户设定值（Pr66 伺服 ON 延时时间后），若在此时间内无检测到故障发生则伺服准备好（Ser_Ready）

输出有效信号，表伺服驱动器已准备好，允许接受伺服 ON 信号。

9.4 制动器时序
9.4.1 保持制动器的相关参数

9.4.2 制动时序图

a) 伺服 ON 时，制动器信号输出时序图：（图 9.4）

当伺服驱动器伺服 ON 端子出现有效信号后，延时（由参数 Pr18 号设定）制动器释放，由于制动器内部电路为感性负载，

对信号有延迟故需延时 50mS 后电机方能激励通电。

图 9.4 制动时序图 a

参数号 名称 范围 功能 出厂值 单位

66 上电伺服 ON延时时间 100-10000

上电后在无故障状态下延

时此参数值开允许伺服使

能

500 mS

54 伺服 OFF 延时时间 0-10000

无故障状态下,断开伺服使

能信号后延时此参数值后

电机激励信号撒除

0 mS

4C
静止伺服 OFF 保持制动器

动作延时时间
0-500

电机在静止状态下,收到伺

服 OFF信号后电机保持制动

器动作到电机不通电锁轴

的时间

50 mS

4D
运动伺服 OFF 保持制动器

动作延时时间

0-500
电机运转状态下,收到伺服

OFF 信号后,电机不通电锁

轴到保持制动器动作时间

50 mS



A8系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册

74

c) 当电机为 0转速状态下伺服 OFF：

图 9.5

图 9.5 制动时序图 b

静止伺服 OFF保持制动器动作延时时间（参数号=1A，范围：0-500，单位：mS）

说明：在电机为 0转速状态下撤除伺服 ON信号时制动控制输出信号立即撤除到断开电机激励信号所需时间（Pr1A）。

9.4.3 当电机运转时或故障时产生伺服 OFF 信号

图 9.6当电机运转时或故障时产生伺服 OFF信号示意图

运动伺服 OFF保持制动器动作延时时间（参数号=4D，范围：0-500，单位：mS）

时间：电机在运转状态下撤除伺服 ON 信号，电机激励信号立即断开到撤除制动控制输出信号所需的时间（Pr4D），此时

序与驱动器报警时制动控制信号时序一致。在电机速度减速到约 30Rpm 所需时间 Pr4D 之间较小值。

9.5 驱动器过负载特性
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图 9.7 驱动器过负荷特性
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10. 监视项
10.1 监视项模式操作概述
驱动器面板具有四种显示模式，其中一项即为监视模式，用户按 MODE 键选择操作模式，直到面板上显示 SEE-XX，操作

面板上 ，选择需要监视的第 n个监视项，按 SET键进入即可，在驱动器操作一节有详细的说明，详细用户可参阅

5.2.1。

10.2 监视项内容说明

监视项 监视内容 显示格式 说明

00 电机速度 ｒxxxx
Null：表示电机正转 －：表示电机反转 xxxx 为实际电

机转速,显示精度１rpm

01 参考速度 n xxxx
Null：表示电机正转 －：表示电机反转 xxxx 为参考电

机转速

02 瞬时电流 A A xxxx
Null：表示电机正转 －：表示电机反转，xxxx 为主功率

回路Ａ相的实时电流 AD值

03 瞬时电流 B b xxxx
Null：表示电机正转 －：表示电机反转，xxxx 为主功率

回路Ｂ相的实时电流 AD值

04 电流 i xx.xx xx.xx 为当前电机电流，单位：Ａ

05 电机参考电流 F xx.xx xxx 为当前电机参考电流，单位：Ａ

06 位置偏差 E xxxxx C：表示误差，xxxx 为偏差脉冲数

07 力矩百分数 t xxx
T 表示力矩百分数，xxx 为力矩百分数值,例当前值若显示为

100则表当前已达到电机额定转矩。

08
编码器零点位

置
O xxxx

O 表示编码器零点位置，xxxx 为数值，主要用于光学编码器

异常检测。对于通信方式编码器，此监视项无意义。

09 转子位置 P xxxxx P 表示转子位置，xxxx 为当前转子位置值

10
编码器 UVW状

态
H 0000x

H 表示 UVW 状态，X为 UVW 状态，如 X=3，

则表 U为低电平 V，W为高电平（U＝0，V＝1，W=1）

11 散热器温度 C 00xx C 表示散热器温度，XX 为散热器温度值

12 逆变桥电压 U xxx.x U 表示主电源回路直流电压，XXXX.X 为电压数值，单位：Ｖ

13
输入原始脉冲

累加值
D xxxxx

D 表示输入原始脉冲累加值，XXXXX 为数值，在再次伺服使

能后将自动被置０，也可由键盘加键清除。

14 输入脉冲频率 L xxxx L 表示输入脉冲频率，xxx为数值，单位:KHz

15
瞬时电流最大

值
h xx.xx h 表示瞬时电流最大值，x.xx 为数值，单位:A

16 电机有效功率 η xxx
η表示当前电机有效功率，xxx为数值，单位：W

注：内部测试保留用监视项

17 保留

18 保留
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11. 故障信息、故障原因及处理措施

当驱动器出现故障时，驱动器处于自身保护，避免扩大故障，将会停止电机运行。故障分为可清除故障和硬件故障，其

中可清除故障，按 MODE 键或在故障清除输入端口给出一有效信号便可清除故障，而硬件故障，必须送修厂家。注意：绝不

允许故障清除输入端口一直存在有效的故障清除信号。

19 保留

代 码 说 明 故障原因 处理措施

Err－01
过流

1）负载惯量突变，如电机从高速状态下

急停。

2）电机连线或电机内部故障

3）电机对地短路

1）检查负载控制回路是否故障

2）检查电机是否故障，如接线和接地是否

无误

3）电机是否对地短路

Err－02
过压

1）主电路电压超出规定值

2）制动电阻接触不良

3）负载惯量突变，如电机从高速状态下

急停

1）检查主电路电压是否超出规定值

2）检查制动电阻是否接触良好

3）检查负载控制回路是否故障

4）增加电源稳压器

Err－03
欠压

1）主电路电压太低

2）负载激剧增大

3）电机转速突变大，而加减速时间太短

1）将主电路的电源电压调整至规定范围值

2）检查负载是否正常

3）延长电机的加减速时间

4）增加电源稳压器

Err－04 过热
1）驱动器冷却不良

2）驱动器长时间工作在超负荷状态

1）改善驱动器的冷却条件

2）查看运行电流以确认负载是否太重、若

是则减轻负载。

Err－05
缺相报警 1)检测到电机缺相不转

2)电机运转异常

1）检查电机接线是否可靠

2）检测电机ＵＶＷ相序对应驱动器定义是

否正确

３）重新连接编码器电缆和电机 UVW接线

Err－06
编码器故障 1）编码器损坏

2）编码器与驱动器之间接触不良

1)检测编码器相关电缆是否接触良好

2)检查连线

3)检查编码器电缆与驱动器之间的连接是

否可靠、或定位螺丝打得太松或太紧。

Err－07 EEPROM 故障 内部 EEPROM 损坏 若重新上电后仍出现此故障则送厂家维修

Err－08
初始化参数错误

检测到参数错误

1)重新上电后系统执行自动修复

2)执行导入缺省参数（FUN-04）进行修复

3)若连续重新上电均出现此报警超过３次

则应返回厂家维修。

Err－09
无检测到编码器

1）编码器没有与驱动器连接

2）编码器与驱动器之间接触不良

3）编码器损坏。

1）接上编码器

2）检查编码器与驱动器之间的连线是否可

靠

3）检查编码器电缆与驱动器之间的连接是

否可靠、或定位螺丝打得太松或太紧。

４）若是通信方式编码器则重点检查编码

器电缆布线是否受到强干扰。

Err－10

输入脉冲频率太

高
１）位置控制模式下输入脉冲频率太高

２）脉冲输入受到干扰

1)检查输入脉冲频率是否太高

2)检查输入脉冲是否受到干扰

３）电子齿轮比值太大

Err－11
位置偏差过大

1)位置模式下指令脉冲频率过高

2)电机轴卡死，造成电机堵转

脉冲输入端子受到严重干扰

3)位置偏差报警值太小

1)降低指令脉冲频率

2)检测电机是否堵转

3)减小脉冲干扰，采用差分输入

4)增大 Pr64 位置偏差报警值

Err－12
CWL 正转限位保护 在设置为正转限位报警状态下电机在正

转时，驱动器检测到 CWL有信号

1)检查 CWL 输入逻辑电平

2)检查控制回路是否无误

Err－13
CCWL 反转限位保

护

在设置为反转限位报警状态，电机在反

转时，驱动器检测到 CCWL 有信号

1）检查 CCWL 的输入逻辑电平

2）检查控制回路是否无误

Err－14 过载保护

１）驱动器长时间工作在过载状态

２）增益设置错误导致电机运行异常

３）频繁进行加减速或起停。

１）功率选型不正确，重新选型。

２）负载太重。降低电机负载。

３）检查负载是否正常，如机械卡住等。
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４）优化运行曲线，尽量减小速度冲击。

Err－15
内部保留

模块出现保护动作。
若重新上电仍无法清除该故障，请送厂家

维修

Err－16
电压能耗制动超

时

驱动器长时间工作在能耗制动状态 1)检测驱动器 RST输入端电压是否太高

2)检查能耗制动电阻阻值是否正常和检测

是否接触良好

3)检查 Pr6B 和 Pr6C 参数值是否设置太小

Err－17 内部保留

Err－18

编码器信号异常, １）编码器信号收到干扰

２）编码器接收到异常信息

１）检查编码器接线是否良好可靠

２）检查编码器电缆布线是否合理（如与

电机电源线或其它大电流电缆捆绑在一

起）

３）电机编码器损坏

Err－19

电流检测存在错

误，如电流传感器

损坏

检测到电流零点异常

1. 确认电流零漂是否太大

2. 按厂家指导执行零点自动校正

Err－20

超速报警
1)电机速度超过最高限制值

2)电机运行速度异常

1)检查超速限制值 Pr73 参数值是否太小

2)检查 Pr65 参数值是否太小

3) 检测电机ＵＶＷ相序对应驱动器定义

是否正确

４）若在位置模式则检测输入脉冲是否收

到干扰。

５）若在速度模式则检查输入速度指令值

是否太太。

Err－21
速度偏差过大

电机速度运行异常

电机被堵转

电机ＵＶＷ接线错误，导致电机无法正

常启动

１）检查电机接线是否正确

２）检查负载是否正常

Err－22

编码器通信数据

错误，(此错误只

有采用通信方式

编码器时才生效)

编码器通信数据收到干扰导致通信校验

码不正确

１）检测驱动器与电机连接的ＦＧ端子是

否接线正确

２）编码器电缆布线是否合理

３）编码器电缆长度是否太长

Err－23 内部保留

Err－24 电机过热 电机过热保护器动作

１）电机过热，改善电机冷却散热条件

２）电机编码器电缆接触不良导致误报警

Err－25

电机电流异常

长时间检测到电机运行在预警电流状态

下。

（常用于监测电机保持制动器异常。对

于不带电机保持制动器的电机也可以用

于监测负载运行是否正常。）

1) 电机保持制动器没有松开

2) 电机保持制动器控制电源异常。

3) 电机保持制动器损坏

4) 功率选型太小

5) 负载太重或异常

６）电流异常检测参数值（Pr6E、Pr6F）

参数值设置太小。

Err－26 内部保留

Err－27 内部保留

Err－28
CanBus 通信超时

在 CanBus 同步控制模式下，若在设定时

间内没有检测到有效的主/从机则报警

1) 检测通信电缆是否连接可靠

2) 检测CanBus同步模式相关参数是否设

置正确，重点检测主从两机如下参数:

Pr51=8 ？

Pr62（相同值）？

Pr65 是否正确？

Pr9A 是否太小？

3) 通信电缆外围是否存在强干扰。

Err－29
同步偏差角度太

大

在 CanBus 同步控制模式下，若同步控制

角度偏差脉冲超出设定值则报警

1) 检查最大允许偏差参数值(Pr9C)是否

太小

2) 主从两机负载是否差别太大

3) 主从两机 Pr24,Pr25 是否为相同值

Err－30 内部保留

Err－31
软件过流保护

1）负载惯量突变，如电机从高速状态下

急停到 0

1）检查负载控制回路是否故障

2）检查电机是否故障，如接线和接地是否
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注：

1、故障清除前应先撒除伺服使能信号，否则故障清除后由于伺服使能信号有效而导致电机将会重新激励。

2、故障清除后重新伺服使能前必须确认负载能接受重新启动条件。

3、出现故障保护后，必须查明故障原因并解决故障问题才能重新启动电机以免进一步扩大故障因素。

4、若故障原因是由负载机械引起的，在解决故障过程中应先关闭驱动器电源以策安全。

2）电机连线或电机内部故障

3）电机对地短路

无误

3）电机是否对地短路

Err－32 内部保留
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12．通信端子定义及接线

12.1 通信端口 JP3 和 JP4 定义及接线方式

１） ９芯端口定义（JP3）(图 12.1)

9 芯通信座（驱动器端）

图 12.1 JP3 示意图

３）驱动器通信端口（9PIN）RS232 方式接线图（与计算机 RS232 通信方式接线图）

(图 12.2)

 

驱    
动    
器    
端    

3333 RXDRXDRXDRXD    

2222 TXDTXDTXDTXD    

5555 GNDGNDGNDGND    

控制器    
短接    

从驱动器端正面观察    

RS232RS232RS232RS232 方式接线示意图    

1111    2222    

3333    5555    6666    
7777    8888    9999    

4444    

图 12.2

３） 驱动器通信端口（9PIN）RS485 方式接线图

４） ６芯通信座定义（JP4）
此 6PIN 通信座主要用于 RS485 方式联网及 CAN方式联网用。

6666 芯通信座（驱动器端）

9999 芯鼠标头管脚 名称 9999 芯 DBDBDBDB 头（母）

2 GND 与计算机 9PIN 的第 5脚相连

4 TXD 并与计算机 9PIN 的第 2脚相连

5 RXD 并与计算机 9PIN 的第 3脚相连

8 SEL 此 2 端子短接以选择 232方式，此方式下 485方式无效

9 S232

管脚 名称 连线说明

2 GND GND

3 B RS485-B

7 A RS485-A

8 SEL 此 2 端子短接以选择 485方式，此方式下 232方式无效

6 S485
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图 12.4 JP4 示意图

注：在 485485485485 方式下，JP3JP3JP3JP3 与 JP4JP4JP4JP4 的 RS485RS485RS485RS485－AAAA、 RS485RS485RS485RS485－BBBB 分别并联，须在 JP3JP3JP3JP3 上选择 485485485485 方式

12.2 ModBus RTU 通信协议及功能说明
驱动器底层软件内嵌标准 ModBus 通信协议。具有常用的 01、02、03、05、06、0F、10 号通信协议功能。当伺服驱动器

与 ModBus 控制器成功连接后，控制器则可以很方便地利用通信协议对伺服驱动器进行参数设置和驱动器状态收取等。如伺

服驱动器运行 LPCM 控制模式下时，ModBus 控制器可根据现场需要实时修改 LPCM 参数以改变电机运行速度曲线和行程。同

时可采用 485 方式进行多机联机控制。

12.2.1 功能码
Modbus RTU 协议有 24 种总线命令。PSDA 系列伺服驱动器只支持其中的最常用 7 种命令，这 7种些协议可以满足大多数控

制器对伺服的最方位控制。具体功能码见下表：

12.2.2 报文结构
Modbus RTU 协议基本的报文结构如下：

数据长短可根据功能码不同而变化，即便是同一功能码的报文长度也不一定是完全相同的，以下对 PSDA 系列伺服驱动器可

以响应的主站命令一一举例。

（１）读位存储器状态：

（２）读字存储器状态：

6666 芯通讯座管脚号 定义

6 RS485-A
5 RS485-B
3 GND
2 CAN-H
1 CAN-L

功能代码 含 义

01 读位存储器状态

02 读输入点状态

03 读字存储器状态

05 写一个位存储器

06 写多个位存储器

0F 写多个位存储器

10 写多个字存储器

Byte1 Byte2 Byte3 —— Byte3+n Byte4+n&5+n

站址 功能码 数 据 CRC16

Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8

站址 01 位起始地址 位个数 CRC16

Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8

站址 03 字起始地址 字个数 CRC16
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（３）写一个位存储器：

（４）写一个字存储器：

（５）写多个位存储器：

（６）写多个字存储器：

12.2.3 应用功能实现步骤举例
通过 ModBus RTU 通信协议主要可以在伺服系统上实现如下功能：

（１）参数读取、修改及状态查询、控制

可以通过通信的方式进行所有参数读取和修改，也可以对所有输入、输出 I/O进行查询及控制，例控制伺服使能、报警

清除等所有已定义的 I/O。

（２）利用通信方式进行速度控制

第一步：将控制模式设置为内部速度模式并设置好机号、波特率等通信设置。

第二步：利用通信方式初始化内部速度参数。

第三步：利用通信方式对伺服使能控制 I/O进行伺服ＯＮ控制，使驱动器进入伺服

ON 状态，电机开始据内部初始速度进行运转。

第四步：据实际需要修改内部速度参数值即可进行调速控制，同时可据资料表地址收

取实际速度、电流等电机运行状态数据。

（３）利用通信方式进行转速、转矩控制

第一步：将控制模式设置为内部速度模式及相关如机号、波特率等通信设置。

第二步：利用通信方式初始化正、反转矩限制值、速度等参数。同时利用控制线或通

信方式使 CWL、CCWL 控制 I/O 有效，这样我们就可以通过修改 CWL及

CCWL 转矩限制值来控制电机正、反转矩限。

第三步：利用通信方式对伺服使能控制 I/O进行伺服ＯＮ控制，使驱动器进入伺服

ON 状态，电机开始据内部初始速度进行运转。

第四步：据实际需要修改内部速度参数值即可进行调速控制，修改 CWL及 CCWL

转矩限制值即可控制电机正、反转矩限制值。同时可据资料表地址收

取实际速度、电流等电机运行状态数据。

（４）利用通信方式进行定长控制

第一步：将控制模式设置为 LPCM 定长模式并设置好机号、波特率等通信设置。

第二步：利用通信方式初始化所要运行的段数、段长度、速度、方向等定长数据。

第三步：利用通信方式对伺服使能控制 I/O进行伺服ＯＮ控制，使驱动器进入伺服

ON 状态。然后用通信方式修改 LPCM 启动端子状态使之产生一触发脉冲，

系统即按设置好的定长数据运转。

第四步：据实际需要修改定长数据及给出 LPCM 运行触发信号，即实际了 LPCM 定

长自由实时控制。同时可据资料表地址收取实际速度、电流等电机运行状态

数据。

12.2.4 ModBus RTU 通信数据格式
１、通信数据格式定义

PSDA 糸列驱动器通信数据格式为：半双工方式、8位数据位、1 个停止位、无校验位。通信波特率为 9600Bps、38400Bps、

57600Bps、115200Bps 可选。通信协议：ModBus RTU

Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8

站址 05 位起始地址 位的值 CRC16

Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8

站址 06 字起始地址 字的值 CRC16

Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte7+n Byte8+n&9+n

站址 0F 位起始地址 位个数 字节数 位的值 CRC16

Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte7+n Byte8+n&9+n

站址 10 字起始地址 字个数 字节数 字的值 CRC16
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２、字地址定义及资源分配

为更方便 ModBus 控制器对伺服驱动器进行参数读取和修改，PSDA 糸列驱动器将参数号定义为地址。如参数 Pr50 号参

数，则此参数地址为 0x50、在与触摸屏相连时相当于 PLC 地址为 0x50 的寄存器。又 Pr51 号参数，则此参数地址为 0x51。

即对伺服驱动器地址为 0x51 的数据进行操作结果即关联到 Pr51 号参数值上。

３、位地址定义及资源分配

PSDA 伺服驱动器在 ModBus 通信协议中的字地址与位地址采用分别定义。例位地址为 1 的数据并非在字地址为 0的数据的

第 1 位。如位地址为 6 的状态为伺服 ON 输入，此位并非为字地址为 0的数据的第 6位。

12.2.5 利用 ModBus RTU 通信协议进行参数读写实例
１） 读参数

报文说明：

发送：机号＋功能码＋地址低８位＋地址高８位＋字个数低８位＋个字数高８位＋CRC16

回发：机号＋功能码＋字节数＋数据高８位＋数据低８位＋CRC16

ModBus RTU 03 号功能码为读取寄存器功能协议，在 PSDA 系列驱动器中为读取参数协议。例当前驱动器 Pr50 参

数值为 1000、则执行读此参数值通信数据格式为：

发送：0x01 0x03 0x00 0x50 0x00 0x01 0x84 0x1B

回发：0x01 0x03 0x02 0x03 0xE8 0xB8 0xFA

２） 写参数

ModBus RTU 06 号功能码为写单个寄存器功能协议、10 号功能码为写多个寄存器功能协议，在 PSDA 系列驱动器

中为写参数协议，多数控制器采用 10 号功能进行寄存器修改。例需将驱动器 Pr50 参数值改为 2000、则执行写此

参数值通信数据格式为：

发送：0x01 0x10 0x00 0x50 0x00 0x01 0x02 0x07 0xD0 0xA9 0xAC

回发：0x01 0x10 0x00 0x50 0x00 0x01 0x01 0xD8

注：以上示例定义为驱动器机器编号为 01

12.2.6 利用 ModBus RTU 通信协议进行实时 I/O 控制及位控制实例
１）读取位状态。多数控制器一般采用 01 号功能码对位信息进行读取。例当前要读取位地址为 6 的信息则执行读取此

位的通信数据格式为：

发送：01 01 00 06 00 01 1D CB

返回：01 01 01 00 51 88 （若此位状态为０）

返回：01 01 01 01 31 88 （若此位状态为 1）

２）采用 05 号功能码修改 I/O 及其它位状态。驱动器内部处理程序可能通过 ModBus RTU 通信协议对驱动器 I/O进行控

制。例可以通过通信方式控制伺服驱动器的伺服使能端子的状态。伺服使能（X6）控制位地址为 0x06，现通过通信方式将

Ｘ6置为 ON状态。则执行此操作的通信数据格式为：

发送：01 05 00 06 FF 00 6C 3B

返回：01 05 00 06 FF 00 6C 3B

12.2.7 利用 ModBus RTU 通信协议查询驱动器实时相关状态
可以通过查阅我们的相关资料，找到相关驱动器状态寄存器的地址，采用０３号功能码可以读取参数数据也可读出驱

动器定义的信息。

12.2.8 将修改的参数值保存至 EEPROM
在修改参数后，从说明书所述可知，对于某些要求上电时才有效的参数，在执行修改操作后驱动器会自动存入 EEPROM

中，对于即时生效的参数修改，要存入 EEPROM 时，只需在键盘操作面板上执行‘EE－ALL’菜单项即可。对于使用通信协议

进行修改的参数，若是要求上电时才有效的参数（如 61 号参数：机器编号）则驱动器将会自动存入 EEPROM 中，在再次上电

时才生效和。对于即时生效的参数，可以采用如下方法保存参数，使之在驱动器掉电时保存在 EEPROM 中。用通信方式将位

地址为 32 的位状态置 1然后再置为 0即可执行参数保存指令。相关于一复位型开关：按下开关时不执行参数保存指令，在

松开时执行参数保存。保存成功后在驱动器显示面板将会显示“Finish”。
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12.3 CanBus 通信协议及功能说明（SDO）

伺服驱动器具有 CanBus 控制器，并具有类似 CanOpen 通信协议的 SDO和 PDO 协议，利用此协议可轻松实现对驱动器的

读写控制，如 I/O控制，速度控制及转矩控制等。并可据提供的通信资源表实时获取驱动器的如电机速度、电流、位置、I/O

信息等。

12.3.1 SDO 参数及变量读写协议
（一） 机号及标识定义

采用 11位标准标识码（identifier），并与驱动器机器编码联系在一起：

a) 发送标识码定义：Identifier＝1536＋机器编号

如驱动器机器编号为 1则：Identifier＝1536＋1＝1537＝0x601

如驱动器机器编号为 2则：Identifier＝1536＋2＝1538＝0x602

驱动器机器编号定义在参数 Pr61 中

b) 驱动器回应标识码定义：Identifier＝1408＋机器编号

如驱动器机器编号为 1则：Identifier＝1408＋1＝1409＝0x581

如驱动器机器编号为 2则：Identifier＝1408＋2＝1410＝0x582

c) 驱动器 CAN 通信波特率设置（Pr62）

（二）读写地址定义

读写地址＝24575－实际地址（参数号）

例当前要读取第一内部速度参数（Pr40）则发送地址＝24575－80（0x40）＝0x5FAF

（三）读写协议

格式：Identifier＋[ 字节１＋字节 2＋字节 3＋字节 4＋字节 5＋+字节 6＋字节 7＋字节 8 ]

16 位数据和 32 位数据说明：

例：对于 16位数据 0x1234 则 D1=0x34、D2=0x12、D3=0x00、D4=0x00

对于 32位数据 0x12345678 则 D1=0x78、D2=0x56、D3=0x34、D4=0x12

子命令码说明：

Pr12 参数值 0 1 2 3 4 5 6 7 8

CAN 波特率 20K 50K 125K 250K 500K 1Mhz 1.25Mhz 1.786Mhz 2Mhz

字节顺序 标识 说明

１ Command Code 命令代码

２ IndexLowByte 地址低８位

３ IndexHighByte 地址高８位

４ SubIndex 子命令码

５ D1 １６位数据低８位/３２位数据低字的第８位

６ D2 １６位数据高８位/３２位数据低字的第 16 位

７ D3 １６位数据保留/３２位数据高字的第８位

８ D4 １６位数据保留/３２位数据高字的第 16 位
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在执行写参数协议时，若子命令码(SubIndex)＝0xA5 则参数值将会被保存至 EEPROM。当子命令码(SubIndex)＝0x00

时则执行正常的参数修改操作，参数值是否被写入 EEPROM 视参数的上电类型则定（详见参数表的说明）。

在执行读协议时，若子命令码(SubIndex)＝0x00 时则表读取的数据长度为 16 位的，例读参数值。若子命令码(SubIndex)

＝0x01 时则表读取的数据长度为 32 位的，如读取 LPCM 行程脉冲参数。

２、命令代码表及举例

（1） 读操作，地址范围：0x0000H－0xFFFFH，

SubIndex 定义：0 为 16 位数据，1为读 32 位数据

例：当前第一内部速度参数(Pr40)值为 1000，读取此参数的通信协议数据格式如下：

发送：0x602 0x40 0xAF 0x5F 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00

回发：0x582 0x43 0xAF 0x5F 0x00 0xE8 0x03 0x00 0x00

（2） 写地址范围：00H－0FFH，地址即为参数号，

1） 写超出参数号范围的协议将会返回错误代码信息

2） 所有参数均有参数值范围定义（详见驱动器参数分配表），试图修改超出参数值范围的协议将会返回错误代码信息 。

3） 对于要求上电有效的参数驱动器将自动存入 EEPROM，必须上电后才能生效，如修改 CanBus 通信波特率参数（Pr12）。

4） 对于无须上电生效的参数，若要执行修改并要求断电后保存则在写参数协议上置 SubIndex＝0x5A，例当前要将驱

动器第一内部速度参数（Pr40）修改为 1000，并保存至 EEPROM 则发送协议（设机器编号＝2）：

发送：0x602 0x23 0xAF 0x5F 0xA5 0xE8 0x03 0x00 0x00

回发：0x582 0x60 0xAF 0x5F 0xA5 0x00 0x00 0x00 0x00

（３） 错误返回

对于不符合条件的操作数据，如试图修改超出参数范围的参数数据，则会返回错误信息协议，协议中的Ｄ１包含出错

代码信息，其含义如下：

12.3.2 CanBus 通信协议(PDO)
在使用 PDO通信协议之前，必须进行相应的读/写地址及数据长度的配置，即配置主机发送的数据长度是多少，主机

发送的数据写入那个地址变量及驱动器应返回那个地址变量的数据，返回多少个数据？应请注意所有地址变量及数据均为

16位长度。

Command Code 命令 Hex Dec

Write Request 写请求 0x23 35

Write Response 写回应 0x60 96

Read Request 读请求 0x40 64

Reqd Response 读回应 0x43 67

Err Response 错误回应 0x80 128

出错代码值 含义说明

１ 写参数时参数值超出所允许的范围。

２ 试图修改内部保留参数

３ 密码不对，即用户将参数设置为保护状态

４ 保留

５ 保留



A8系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册系列伺服电机系统使用手册

86

12.3.2.1 通过 SDO 协议配置 PDO

发送标识码定义：

Identifier＝1536＋机器编号。例驱动器机器编号为 1则：

Identifier＝1536＋1＝1537＝0x601

驱动器回应标识码定义：

Identifier＝1408＋机器编号。例驱动器机器编号为 1则：

Identifier＝1408＋1＝1409＝0x581

配置通道通信数据长度为８字节，格式如下：

格式：Identifier＋[ 字节１＋字节 2＋字节 3＋字节 4＋字节 5＋+字节 6＋字节 7＋字节 8 ]

１、配置 PDO通信数据长度

主机发送：

驱动器返回：

控制器发送定义：

通过以上配置，则决定了 PDO 通信方式下主机的操作数的长度和地址，例当配置４个写入地址变量时则通信的数据长度

为 8个字节，即４个字长。若配置２个返回地址变量则驱动器返回的数据长度为４个字节，即２个字长。

２、配置写入寄存器地址变量

可以配置４个写入地址变量，在 PDO操作方式下，主机的操作数值将写入如下配置地址：

配置命令１：

配置命令２：

11位 ID Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8

1536+机号 命令 保留 数据 数据 数据

11位 ID Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8

1408+机号 命令 保留 数据 数据 数据

Byte1 Byte２ Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7－Byte8

0x03 保留 写入地址变量个数 保留 返回地址变量个数 保留 保留

命令码 保留 WriRegNum 值范围：１－４ 保留 RdRegNum 值范围：１－

４

保留 保留

Byte１ Byte２ Byte３ Byte４ Byte５ Byte６ Byte７ Byte８

初始化写入变量地址命令

１
保留 数据写入变量地址 1 数据写入变量地址 2 数据写入变量地址３

0x010 保留 WriRegAdr1 WriRegAdr２ WriRegAdr３
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例：Ａ、Ｂ、Ｃ、Ｄ的地址分别定义为：0x1234、0x5678、0x9ABC、0xDEF0，通过以上配置协议使：

WriRegAdr1＝0x1234

WriRegAdr2＝0x5678

WriRegAdr3＝0x9ABC

WriRegAdr4＝0xDEF0

则主机发送的 PDO 数据将依次填入以上定义地址，例主机发送如下数据：

则结果是：

Ａ＝0x1122

Ｂ＝0x3344

Ｃ＝0x5566

Ｄ＝0x7788

１、 配置返回寄存器地址变量

可以配置４个返回数据的地址变量，在进行 PDO 操作时，将返回如下配置地址的数据值：

配置命令１：

配置命令２：

例：Ａ、Ｂ、Ｃ、Ｄ的地址分别定义为：0x1234、0x5678、0x9ABC、0xDEF0，通过以上配置协议使：

RdRegAdr1＝0x1234

RdRegAdr2＝0x5678

RdRegAdr3＝0x9ABC

RdRegAdr4＝0xDEF0

例当前变量的值为：

Byte１ Byte２ Byte３ Byte４ Byte５ Byte６ Byte７ Byte８

初始化写入变量地址命

令２

保留 数据写入变量地址４ 保留 保留

0x011 保留 WriRegAdr４ 保留 保留

定义 ID Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8

说明 0x300+机号 0x11 0x22 0x33 0x44 0x55 0x66 0x77 0x88

Byte１ Byte２ Byte３ Byte４ Byte５ Byte６ Byte７ Byte８

初始化返回变量地址命令

１

保留 数据返回变量地址１ 数据返回变量地址 2 数据返回变量地址３

0x012 保留 RdRegAdr1 RdRegAdr2 RdRegAdr3

Byte１ Byte２ Byte３ Byte４ Byte５ Byte６ Byte７ Byte８

初始化返回变量地址命

令２

保留 数据返回变量地址４ 保留 保留

0x013 保留 RdRegAdr４ 保留 保留
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Ａ＝0x1122

Ｂ＝0x3344

Ｃ＝0x5566

Ｄ＝0x7788

则主机发送的 PDO数据将依次填入以上定义地址，例主机发送填充地址变量的数值后，驱动器返回：

驱动器返回：

12.3.2.2 PDO 协议

格式：Identifier＋[ 字节１＋字节 2＋字节 3＋字节 4＋字节 5＋+字节 6＋字节 7＋字节 8 ]

１、主机发送：

２、驱动器返回：

12.3.2.3 实例说明

例当前驱动器机号为１（Pr61=1），电机运行在速度模式下，电机以第一内部速度运行，CAN 控制器要不断调节第一内部速

度以实时调节电机转速，同时要实时接收当前电机编码器位置信息。则可能过如下 CanBus 通信方式实现：（详细地址见资源

分配表）

d) 发送标识码定义：Identifier＝1536＋机器编号

驱动器机器编号为 1则：Identifier＝1536＋1＝1537＝0x601

e) 驱动器回应标识码定义：Identifier＝1408＋机器编号

驱动器机器编号为 1则：Identifier＝1408＋1＝1409＝0x581

第一步：配置 PDO协议数据格式

（１） 配置驱动器接收数据长度为１个字长和发送数据长度为１个字长：

定义 ID Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8

说明 0x280+机号 0x11 0x22 0x33 0x44 0x55 0x66 0x77 0x88

定义 ID Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8

说明
0x300+

机号

写入 WriRegAdr1 的 16

位数据

写入 WriRegAd2的 16位数

据

写入 WriRegAdr3 的 16

位数据

写入 WriRegAdr4 的 16位

数据

定义 ID Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8

说明
0x280+

机号

返回 RdRegAdr1 寄存器

的 16 位数据

返回 RdRegAdr2 寄存器的

16 位数据

返回RdRegAdr3寄存器

的 16 位数据

返回RdRegAdr4寄存器的

16 位数据

Byte1 Byte２ Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7－Byte8
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（2） 配置驱动器接收地址为 0x40

控制器发送：

驱动器返回：略

（3）配置驱动器发送地址为 0x8026（见通信资源分配表）

控制器发送：

驱动器返回：略

通过以上配置则确定了 CAN 控制发送数据长度为２字节，接收长度数据也为２字节

（4）进行控制

发送标识码定义：Identifier＝0x300＋机器编号

驱动器机器编号为 1则：Identifier＝0x300＋1＝0x301

驱动器回应标识码定义：Identifier＝0x280＋机器编号

驱动器机器编号为 1则：Identifier＝0x280＋1＝0x281

例： 修改当前电机速度为 1000（0x03E8）（即 Pr40=1000）,控制器发送：

例： 当前电机编码器位置为 1200(0x4B0)则驱动器返回：

12.4 通信资源分配表

12.4.1 参数资源
参数号即参数地址，如第一内部速度（参数号：40地址为 0x40），对地址 0x40 进行的读写操作将直接关联到第一内部速

度参数（Pr40）

0x03 保留 写入地址变量个数 保留 返回地址变量个数 保留 保留

0x03 保留 １ 保留 １ 保留 保留

Byte１ Byte２ Byte３ Byte４ Byte５ Byte６ Byte７ Byte８

初始化写入变量地址

命令１

保留 数据写入变量地址 1 数据写入变量地址 2 数据写入变量地址３

0x010 保留 0x40 0x00 ０ ０

Byte１ Byte２ Byte３ Byte４ Byte５ Byte６ Byte７ Byte８

初始化返回变量地址

命令１

保留 数据写入变量地址 1 数据写入变量地址 2 数据写入变量地址３

0x012 保留 0x26 0x80 0 0

定义 ID Byte1 Byte2

说明 0x301 0x0E8 0x03

定义 ID Byte1 Byte2

说明 0x281 0x0B0 0x04
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参数资源表（略）

12.4.2 开关量控制

12.4.3 寄存器项（只读）

12.4.4 报警代码位定义（地址:0x802A）

寄存器名 地址 字长 说明
输入端子取反控制字 0x81FC 1 16 个 BIT 位分别对应 X0-X15，例当前读出地址 0x81FC

的寄存器值为 0x123(0000 0010 0100 0111)则表对 X0、

X1、X5、X8的输入逻辑进行取反控制。

输出端子取反控制字 0x81FD 1 Y0-Y15，控制含义同上

寄存器名 地址 字长 说明
电机电流 0x8005 １ 当前电机实时电流，单位：0.01A

电机转速 0x8008 １ 当前电机实时转速，单位:Rpm/Min

输入脉冲频率 0x800A １ 当前输入脉冲指令频率，单位：Khz。仅位置控制模

式有效。

主电源电压 0x800C １ 当前主电源电压，单位：0.1V

功率模块温度 0x800D １ 功率模块温度，单位：°C

偏差脉冲 0x8018 １ 实时偏差脉冲，仅位置控制模式有效。

模拟速度ＡD值 0x801D １ 模拟速度指令 AD值，精度(10 位)±4096

模拟指令转速 0x801E １ 模拟指令速度，由输入模拟速度 AD 和模拟速度增益

参数计算得出。

编码器位置 0x8026 １ 编码器相对位置，例当采用 2500PPR 编码器时，范围 ：

0-9999

电机功率 0x802B １ 指明当前电机大概有功功率，单位：W

瞬时最大电流 0x802C １ 当前伺服使能后，出现过的最大调节电流，单位：

0.01A，主要用于对负载异常进行判断

CW_AT 模拟转矩ＡＤ 0x8031 １ CW_AT 转矩指令输入 AD，范围：0-4096

CCW_AT 模拟转矩ＡＤ 0x8032 １ CCW_AT 转矩指令输入 AD，范围：0-4096

用户输入脉冲累加值 0x8034 ２ 位置控制下，当前伺服使能后，累加用户脉冲指令值 ，

为 32位字长,可由驱动器控制面板进行清除，主要用

于判断在运行中是否存在脉冲干扰或丢失问题。

输入 I/O状态 0x8204 １ 输入 I/O 状态字，Bit0-Bit15 对应 X0-X15

例当 Bit0=1 则表 X0=1.

输出 I/O 状态 0x8205 １ 输出 I/O 状态字，Bit0-Bit15 对应 Y0-Y15

例当 Bit0=1 则表 Y0=1.

报警代码寄存器 0x820A ２ 见报警代码位定义

位地址 说 明 备 注
0 Err－01

1 Err－02

2 Err－03

3 Err－04

4 Err－05
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13．使用伺服监控软件

� 标准的 WINDOWS 界面，界面友好，操作方便。

� 快速的查看驱动器信息，底层软件版本号、产品系列号，最后升级时间等产品相关的信息，方便在发生故障时，有效

的向厂家反馈信息。

� 可以直观、快捷的设置参数。

当标志位为 1 时表示出错，

为 0 时为正常。如位 0 状态为 1

时表驱动器当前处于过流保护状

态。此位为 0时表驱动器没有出现

过流保护。

具体报警信息及处理方法详见报

警列表定义。

5 Err－06

6 Err－07

7 Err－08

8 Err－09

9 Err－10

10 Err－11

11 Err－12

12 Err－13

13 Err－14

14 Err－15

15 Err－16

16 Err－17

17 Err－18

18 Err－19

19 Err－20

20 Err－21

21 Err－22

22 Err－23

23 Err－24

24 Err－25

25 Err－26

26 Err－27

27 Err－28

28 Err－29

29 Err－30

30 Err－31

31 Err－32
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� 可备份驱动器全部参数到计算机，也可把备份在计算机中的参数导入驱动器。

� 2 路实时数据采集曲线，可进行比较、计算、测量、位方式等多种操作，可有效的分析，电机的运行状态。

� 可进行波形保存，导入，方便需要的时候查看，保存波形的同时保存当前驱动器的参数，多层次的记录驱动器信息。

� 可设置触发条件，方便调试。

� 可进行 IO取反操作，控制电机的运行。

� 具有零漂类参数校正功能。

� 实时的显示驱动器状态，可进行实时的系统监视，电机电流，速度，UVW，编码器位置，输入脉冲频率，瞬时电流最大

值等驱动器关键数据。

� 方便的定长模式控制，可直观的设置 8段定长模式参数，定长控制字等。

13.1 伺服监控软件使用准备

连接通信电缆，计算机串口至驱动器 JP3。

13.2 伺服监控软件使用说明

13.2.1 连接驱动器
双击软件图标，进入软件的主界面。

图 13.1 监控软件驱动器参数页面
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在主界面的中间部分可以看到有“连接 x#”按钮，可以通过它们来实现对驱动器的通讯连接，如下图所示：（图 13.2）

图 13.2 通信连接

在选择好驱动器类型后，单击“连接 1#”；软件会自动检测连接至计算机驱动器，如果通信正常，如下图所示，并且在

窗体的左下角，有通信连接正常提示。（图 13.3）

图 13.3 通信连接

注：下面的任何一种情况可能导致通信连接不上。

� 通信电缆未接好；

� 驱动器类型选择不正确；

� 计算机相关端口被其他串口软件占用。

13.2.2 驱动器信息
连接成功后，在软件的左上角显示的是驱动器的基本信息，可以方便的使用户了解产品相关信息，当驱动器出现故障时 ，

可准确的向厂家反馈相关信息。（图 13.4）

图 13.4 驱动器信息

13.2.3 修改、备份、导入参数
1) 修改参数

修改的参数，可以写入 RAM，也可以写入 EEPROM,只需把相应的单选框，置位即可。

如图 13.5 所示：

图 13.5 修改参数

2) 备份参数、导入参数

在驱动器参数框的左上有参数导入、备份按钮，点击相应的按钮，弹出对话框，如图 13.6、图 13.7 所示：
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图 13.6 参数备份对话框

图 13.7 导入参数对话框

13.2.4 I/O 状态取反操作
X0…X4、X5…X9、X10…X14、Y0…Y4、Y5…Y9 对应的参数号为 80、81、82、83、84；点击相应的位复选框，即可实现

对相应的 IO 位进行取反操作，例：X6 为伺服使能位，点击 X6 下方对应的复选框，如下图所示，可以看到软件右下角的伺

服指示灯变亮，此时也可以看到驱动器上的伺服使能指示灯亮，电机锁轴或者运行。如图 13.8 所示。
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图 13.8 IO 状态取反

注： I/O状态说明，具体请参看第 4 节 输入/输出端子功能说明，这里的 X0，X1…X15，Y0…Y6 皆与之一一对应。

13.3 系统状态

13.3.1 电机运行状态主要参数查看
驱动器的系统状态页面，可以实现主要参数的实时查看，如电机电流、电机转速等，如图 13.9 所示。

图 13.9 系统状态查看

13.3.2 LPCM 模式参数修改
A8 系列驱动器定长控制模式共有八段定长控制，如图 13.10 所示：
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图 13.10 定长模式修改参数

定长控制模式具体使用方法在第 7节中已经详细说明过，用户如有疑问可以参阅 7.3 节。在上图中左下，可以看“Lpcm 控

制字按钮”，点击将会弹出一个新的窗口，如 13.11 图所示。

图 13.11 定长模式控制字

上图中可以看当前定长段为“第1段”，段 1控制字参数值为8192，即是指控制字的Bit13置位，在下方可以看到Bit0…Bit15，

一共有 16个复选框，用户可以根据自己的需要，选择相应控制字位的置位/复位操作，选择完成后，点击“确认修改”按钮,

参数将写入驱动器，用户也可以通过选择把控制参数写入 EEPROM，这样，重新上电后，修改的参数值将会被记忆。

13.3.3 零点校正
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软件自动校正零点，只需点击相应的按钮即可，普通校正是写入RAM的，也可以通过选择相应的复选框，把参数写入EEPROM，

如图 13.12 所示。

图 13.12 零点校正

13.4 波形

在调试伺服的时候，有时候希望把驱动器/电机的一些主要的参数，以实时的波形显示出来，在选择波形源栏，选择需要

监视的驱动器参数，在采样频率栏设置好频率，点击“运行”按钮。如图 13.13 所示。点击“保存”按钮，把当前波形当前

备份，点击“导入”按钮，把之前备份的波形数据导入进来。

图 13.13 波形示例 速度-电流曲线
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15. 电机、驱动器安装尺寸

15.1 电机安装尺寸

15.1.1 40 系列电机安装尺寸

15.1.2 57 系列电机安装尺寸

40404040系列电机安装尺寸系列电机安装尺寸系列电机安装尺寸系列电机安装尺寸

57575757系列电机安装尺寸系列电机安装尺寸系列电机安装尺寸系列电机安装尺寸
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76767676系列电机安装尺寸系列电机安装尺寸系列电机安装尺寸系列电机安装尺寸

15.1.3 76 系列电机安装尺寸

15.1.4 92 系列电机安装尺寸
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φ

15.1.5 123 系列电机安装尺寸

φ

123123123123系列电机安装尺系列电机安装尺系列电机安装尺系列电机安装尺寸寸寸寸

92929292系列电机安装尺寸系列电机安装尺寸系列电机安装尺寸系列电机安装尺寸
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15.2 驱动器安装尺寸

15.2.1 PSDA0113A4 安装尺寸

PSDA0113A4PSDA0113A4PSDA0113A4PSDA0113A4安装尺寸安装尺寸安装尺寸安装尺寸
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15.2.2 PSDA0233A4~ PSDA0433A4 安装尺寸

PSDA0233A4~PSDA0233A4~PSDA0233A4~PSDA0233A4~ PSDA0433A4PSDA0433A4PSDA0433A4PSDA0433A4安装尺寸安装尺寸安装尺寸安装尺寸
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15.2.3 PSDA0833A4~ PSDA1533A4 安装尺寸

PSDA0833A4~PSDA0833A4~PSDA0833A4~PSDA0833A4~ PSDA1533A4PSDA1533A4PSDA1533A4PSDA1533A4安装尺寸安装尺寸安装尺寸安装尺寸
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15.2.4 PSDA2033A4 安装尺寸

PSDA2033A4PSDA2033A4PSDA2033A4PSDA2033A4安装尺寸安装尺寸安装尺寸安装尺寸
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15.2.5 PSDA4033A4 安装尺寸

PSDA4033A4PSDA4033A4PSDA4033A4PSDA4033A4安装尺寸安装尺寸安装尺寸安装尺寸


	安全警告
	伺服驱动器及电机使用流程
	核查伺服电机和驱动器型号的定义
	安装和配线
	输入输出端子功能说明
	驱动器操作
	参数
	控制模式
	性能调整功能说明
	伺服驱动器工作时序图
	监视项
	故障信息、故障原因及处理措施
	通信端子定义及接线
	伺服监控软件
	电机、驱动器安装尺寸

