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 产品到货时的确认 
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◼



 1

 

◼

编码器插座

动力线插座
（抱闸一体）

安装法兰面

安装螺钉通孔

输出轴

编码器

◼

编码器插座

动力线插座
（抱闸一体）

安装法兰面

安装螺钉通孔

输出轴

编码器

螺纹
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径
向

轴向
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13
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6 2
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30mm以上

50mm以上

风扇 风扇

10mm以上

50mm以上

10mm以上
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⚫

⚫



 

 

防锈剂

 

 

 

 

 

 



 

 

⚫ 

 

在一圈的4处进行测定，最大与最小的差
在0.03mm以下（与连轴器一起旋转）

在一圈的4处进行测定，最大与最小的差
在0.03mm以下（与连轴器一起旋转）
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主回路

信号线

＞30cm
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A1 A12

B1B12

⚫

1

8
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P-

COM1

COM0

  Y0

Y1

+24V

0V 屏蔽层 R=3.3KΩ

P+24V

D-

D+24V

R=3.3KΩ

P-

 DIR+

PUL-

DIR-

PUL+

0V 屏蔽层

P+5V

D-

D+5V

R=150Ω

R=150Ω

P-

0V 屏蔽层 R=3.3KΩ

P+24V

D-

D+24V

R=3.3KΩ

  Q0.0

Q0.2

24G

24G

 

P-

0V 屏蔽层

P+5V

D-

D+5V

R=150Ω

R=150Ω

PUL+

PUL-

 DIR+

DIR-
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SI

+24V

+

COM2

     Y2

0V

 +24V

R=3.3KΩ R=3.3KΩ

SI

+24V

+

COM2

     Y2

0V

 +24V

SI

+24V

+

COM2

     Y2

0V

 +24V

R=3.3KΩ R=3.3KΩ

SI

+24V

+

COM2

     Y2

0V

 +24V

SI-

SI+

+

COM2

Y2

0V

+24V

R=3.3kΩ R=3.3kΩ

+24V

0V

Y2

COM2

+

SI

+24V

+

Y2

COM2

+24V

 0V

R=3.3KΩ R=3.3KΩ

  0V

+24V

COM2

Y2

+

 PNP输入

集电极

 PNP输入

继电器

SI-

SI+

SI

+24V

SI-

SI+

+

COM2

Y2

0V

+24V

R=3.3kΩ R=3.3kΩ

+24V

0V

Y2

COM2

+

SI

+24V

+

Y2

COM2

+24V

 0V

R=3.3KΩ R=3.3KΩ

  0V

+24V

COM2

Y2

+

 PNP输入

集电极

 PNP输入

继电器

SI-

SI+

SI

+24V
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⚫

COM

SO X3

COM

0V

+24V +24V

0V

COM

X3

COM

SO

  

⚫ 

⚫ 

⚫ 
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上电前接线检查

周围环境确认

接通电源

在试运行模式下进行伺服电机
单体试运行调试

各参数设定

根据指令进行的伺服电机单体
的试运行

将机械连接起来进行运行

增益调整

实际运行

停止
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长按S键 短按S键

按 

按  

 

按 

按 长按S键 短按S键

S M

⚫

 

OFF P0-05 0 1
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CCW

 

CW

⚫  
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M   S

按键名称 操作说明 

M 

▲ 

▼ 

S 

  

⚫  
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M S

空闲状态

运行状态

复位提示

功能参数

控制参数

通讯参数 上电次数 点动操作

报警代码

报警代码

当前转速 报警清除

状态 参数 监视 辅助 报警

STA/ESC切换

 

⚫



 4

 

速度一致V-CMP

转矩限制CLT

旋转检测TGON

速度限制VLT

零箝位ZCLAMP



 4

定位完成COIN

定位接近NEAR

旋转检测TGON
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亮灯代表对应项有信号输入

亮灯代表对应项无信号输入

12345678910

M   S

 

⚫ 

 

⚫ 

 

亮灯代表对应项有信号输入

亮灯代表对应项无信号输入

11121314151617181920

M   S
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⚫ 

⚫ 

⚫ 

 

亮灯代表对应项有信号输出

亮灯代表对应项无信号输出

12345678910

M   S

⚫ 

⚫ 



 4

 

亮灯代表对应项有信号输出

亮灯代表对应项无信号输出

11121314151617181920

M   S

 

  

⚫ 

⚫  

⚫  

 

亮灯代表对应项有信号输入

亮灯代表对应项无信号输入

12345678910

M   S
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⚫ U4-18 SI

⚫  

⚫ 

 

亮灯代表对应项有信号输出

亮灯代表对应项无信号输出

12345678910

M   S

 

⚫ U4-19 SO

⚫ 

⚫ 
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M   S

M   S M

M   S

M   S
S

M   S

M   S
S

M   S
S

S

 

⚫ 
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 4

 

 

短按S键 按 键

按 键

 

 

 



 4

S

M

 



 4

M
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P0-05
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CN0

SI3

SI4

伺服电机

限位

开关

限位

开关

POT

NOT

电机正转方向

伺服单元

 

 

  

⚫ 

⚫ 

⚫ 

⚫  
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失电制动器

电源OFF时，
防止因自重而

落下

机械运动部件

失电制动器
电源OFF时，
防止设备因

外力而移动

机械运

动部件

 

⚫

M

PG

BK

U
V
W
PE

24V

24V

CN0

SO1

COM

BK-RY

BK-RY

电源

伺服驱动器 伺服电机

CN2

L

N

 

⚫ 

⚫  



 5

  

⚫ 

⚫  

/S-ON输入/S-ON输入

/BK输出/BK输出

伺服OFF提前

P5-07抱闸抱死

伺服OFF提前

P5-07抱闸抱死

 
  

⚫  



 5

/S-ON输入或警
报发生电源关闭

电机旋转速度

（rpm）

/BK输出

P5-08
减速停止或自
由运动停止

伺服ON
伺服OFF

制动器合闸
制动器张开

P5-09

/S-ON输入或警
报发生电源关闭

电机旋转速度

（rpm）

/BK输出

P5-08
减速停止或自
由运动停止

伺服ON
伺服OFF

制动器合闸
制动器张开

P5-09  

⚫  



 5

伺服bb

抱闸线圈OFF

伺服RUN

抱闸线圈ON

线圈响应时间

抱闸保护检测

检测时间500ms

禁止输入指令
RDY信号

伺服bb

抱闸线圈OFF

伺服RUN

抱闸线圈ON

线圈响应时间

抱闸保护检测

500ms

重力负载
辨识

200ms

禁止输入指令



 5

 

 

 

工件的最高速

度为600rpm

大小圆盘半径比值：2:1

大圆盘旋转1圈，则电机拖动的

小圆盘要旋转2圈，大圆盘转动1

圈，就需要发送20000个脉冲。

工件的最高速

度为1200rpm

大小圆盘半径比值依然2:1，则

要使大圆盘转动1圈，只需要发

送10000个脉冲。



 5

⚫

  

⚫ 

⚫ 

 

优
先

级

高

低

nN

m

M140P

130P




==

−

− 编码器分辨率编码器分辨率
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⚫ 

⚫ 

⚫ 

 

P：节距

P

1旋转=
指令单位

P

负载轴

负载轴

指令单位
1旋转=

360°

负载轴

D：滑轮直径

1旋转=
指令单位
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⚫

 

 

｜U0-08｜

脉冲偏差

/COIN

信号状态
ONON

OFF

P5-00

ON
/S-ON

信号状态



 5

｜U0-08｜

脉冲偏差 P5-00

ON
/S-ON

信号状态

/COIN

信号状态
ONON

OFF

｜ΔU0-12｜

脉冲指令

｜U0-08｜

脉冲偏差 P5-00

ON
/S-ON

信号状态

/COIN

信号状态
ONON

OFF

｜ΔU0-12｜

脉冲指令

｜U0-00｜

实际转速 P5-03

｜U0-08｜

脉冲偏差 P5-00

ON
/S-ON

信号状态

/COIN

信号状态
ONON

OFF

｜ΔU0-12｜

脉冲指令

/COIN-HOLD

信号状态
ON

OFF

P5-02

P5-02



 5

 

⚫

 

 

U0-08

脉冲偏差

/COIN信

号状态

ON

/NEAR信

号状态
ON ON

ON

OFF

OFF

P5-00 P5-06

 

 

⚫
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⚫
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⚫

警报E-100

警报E-100

0偏差脉冲
P0-23

P0-23

正常控制

正常控制

 

 

⚫

 

P1-24 P1-24

63.2%

100%

36.8%

指令脉冲频率

时间

滤波前

滤波后

P1-25 P1-25

100%

指令脉冲频率

时间

滤波前

滤波后



 5

P1-25 P1-25

100%

指令脉冲频率

时间

滤波前

滤波后

 



 







 5

 

速度

方向

速度
方向

速度
方向

速度

方向

信号个数 信号个数

正转侧参考原点 反转侧参考原点

停止方式停止方式
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⚫ 
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运动轨迹

超程开关POT

正方向

正向超程开关
1

速度V

时间t

P9-12

-P9-13

减速点信号
上升沿

原点信号上升沿

减速点/原点

减速点信号
下降沿

触发信号

P9-13

运动轨迹

超程开关POT

正方向

正向超程开关

1

速度V

时间t

P9-12

-P9-13

减速点信号
上升沿

原点信号上升沿

减速点/原点开关

减速点信号
下降沿

触发信号电机Z信号

Z信号

P9-13



 5

运动轨迹

超程开关POT

正方向

正向超程开关
1

速度V

时间t

P9-13

-P9-13

原点信号上升沿

减速点/原点开关

减速点信号
下降沿

触发信号

运动轨迹

超程开关POT

正方向

正向超程开关
1

速度V

时间t

P9-13

-P9-13

原点信号上升沿

减速点/原点开关

减速点信号
下降沿

触发信号

电机Z信号

Z信号

 



 5

运动轨迹

超程开关POT

正方向

正向超程开关
1

速度V

时间t

P9-12

-P9-12

POT信号
上升沿

原点信号上升沿

减速点/原点开关

减速点信号
下降沿

触发信号

P9-13

运动轨迹

超程开关POT

正方向

正向超程开关
1

速度V

时间t

P9-12

-P9-12

POT信号
上升沿

原点信号上升沿

减速点/原点开关

减速点信号
下降沿

触发信号

P9-13

电机Z信号

Z信号

 

 



 5

运动轨迹

超程开关NOT

正方向

反向超程开关

1

速度V

时间t

P9-13

-P9-12
减速点信号

上升沿

原点信号上升沿

减速点/原点开关

减速点信号
下降沿触发信号

-P9-13

运动轨迹

超程开关NOT

正方向

反向超程开关

1

速度V

时间t

P9-13

-P9-12
减速点信号

上升沿

原点信号上升沿

减速点/原点开关

减速点信号
下降沿触发信号

电机Z信号

Z信号-P9-13



 5

运动轨迹

正方向

反向超程开关

速度V

时间t

P9-13

-P9-13

原点信号上升沿

减速点/原点开关

减速点信号
下降沿

触发信号1

超程开关NOT

运动轨迹

正方向

反向超程开关

速度V

时间t

P9-13

-P9-13

原点信号上升沿

减速点/原点开关

减速点信号
下降沿

触发信号

电机Z信号

Z信号

1

超程开关NOT



 5

运动轨迹

正方向
速度V

时间t

P9-12

-P9-12
NOT信号
上升沿

原点信号上升沿

减速点/原点开关

减速点信号
下降沿

触发信号

-P9-13

超程开关NOT

反向超程开关

1

运动轨迹

正方向
速度V

时间t

P9-12

-P9-12
NOT信号
上升沿

原点信号上升沿

减速点/原点开关

减速点信号
下降沿

触发信号

-P9-13

电机Z信号

Z信号

超程开关NOT

反向超程开关

1

 



 5

运动轨迹

超程开关POT

正方向

正向超程开关
1

速度V

时间t

P9-12

-P9-13

减速点信号
上升沿

Z信号
另一侧上升沿触发信号

电机Z信号

运动轨迹

超程开关POT

正方向

正向超程开关
1

速度V

时间t

P9-12

P9-13

POT有效

Z信号
另一侧上升沿

触发信号

电机Z信号

Z信号上升沿-P9-12

 



 5

运动轨迹

超程开关NOT

正方向

反向超程开关

1

速度V

时间t

P9-13

-P9-12
Z信号
上升沿

Z信号另一侧
上升沿触发信号

电机Z信号

运动轨迹

超程开关NOT

正方向

反向超程开关

1

速度V

时间t-P9-13

-P9-12
NOT

上升沿

Z信号另一侧
上升沿

触发信号

电机Z信号

Z信号
上升沿P9-12



 5

 

运动轨迹

超程开关POT

正方向

正向超程开关
1

速度V

时间t

P9-12

P9-13

POT上升沿

POT上升沿

触发信号

POT下降沿

-P9-13

运动轨迹

超程开关POT

正方向

正向超程开关
1

速度V

时间t

P9-12

P9-13

POT上升沿

电机Z信号

触发信号电机Z信号

POT下降沿
-P9-13



 5

运动轨迹

超程开关POT

正方向

正向超程开关

1

速度V

时间t

P9-13 POT上升沿

触发信号

POT下降沿
-P9-13

运动轨迹

超程开关POT

正方向

正向超程开关

1

速度V

时间t

P9-13

电机Z信号

触发信号

POT下降沿

-P9-13

电机Z信号

 



 5

运动轨迹

超程开关NOT

正方向

反向超程开关

1

速度V

时间t
-P9-13

-P9-12 NOT
上升沿

NOT
上升沿

触发信号
NOT下降沿P9-13

运动轨迹

超程开关NOT

正方向

反向超程开关

1

速度V

时间t
-P9-13

-P9-12 NOT
上升沿

Z相信号触发信号

电机Z信号

NOT下降沿

P9-13



 5

运动轨迹

超程开关NOT

正方向

反向超程开关
1

速度V

时间t
-P9-13

NOT
上升沿

触发信号

NOT下降沿
P9-13

运动轨迹

超程开关NOT

正方向

反向超程开关
1

速度V

时间t

Z信号

触发信号

NOT下降沿
P9-13

电机Z信号

 



 5

运动轨迹

正方向

减速点信号

1

速度V

时间t
原点信号下

降沿
触发信号

减速点信号
上升沿

P9-13

运动轨迹

正方向

减速点信号

1

速度V

时间t

触发信号

减速点信号
上升沿

P9-13

-P9-12
定量脉冲

运动轨迹

正方向

减速点信号

1

速度V

时间t

Z信号

触发信号

减速点信号
上升沿

P9-13

电机Z信号 -P9-13

 



 5

运动轨迹

正方向

减速点信号

1

速度V

时间t

触发信号

减速点信号
上升沿

P9-13

-P9-13

原点信号下
降沿

运动轨迹

正方向

减速点信号

1

速度V

时间t
原点

触发信号

减速点信号
上升沿

P9-12

-P9-13
定量脉冲

运动轨迹

正方向

减速点信号

1

速度V

时间t
Z信号

触发信号

减速点信号
上升沿

P9-13

电机Z信号 -P9-13
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CCW

CW

OFF CCW

CW OFF

90°

A相

B相

90°

A相

B相

脉冲

方向
ON

脉冲

方向 OFF
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P

tt1

P5-00

脉冲偏差

/COIN

信号状态 ON OFF

P

tt1

P5-00

脉冲偏差

/COIN

信号状态 ON OFF

t2

P

t

P

tt2

P

t

段1

段2

段1

/CHGSTP

信号状态

t1 t2 t1

ON
OFF
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P

/CHGSTP

信号状态

ON

OFF

t1
t

P

/CHGSTP

信号状态

ON

OFF

t1
t
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P

/CHGSTP

信号状态

ON

OFF

t1
t
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 5

P

t

第一段

第二段

P

t

第一段

第二段
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开始 第一段
位置

第二段
位置

第三段
位置

第四段
位置

第一段
位置

第二段
位置

第三段
位置

第四段
位置

开始

开始 第一段
位置

第二段
位置

第三段
位置

第四段
位置

结束

第一段
位置

第二段
位置

第三段
位置

第四段
位置

开始

 

 

0 

/Z-CLAMP 

 

1  

2  

3 F2-09  

4 /CHGSTP  

5  

6 /CHGSTP  
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目标速度

额定转速

实际加速时间

P3-09

实际减速时间

P3-10  
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转速n

(rpm)

P5-05

/V-RDY ON OFFOFF
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⚫

速度

Tacc Tdec

目标速度

速度

时间  

Ts Tdec

目标速度

速度

时间Tacc Ts

滤波前

滤波后

⚫ 
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P1-23 P1-23

63.2%

100%

36.8%

指令脉冲频率

时间

滤波前

滤波后

  

⚫  
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0

+SPEED1

停止

+SPEED2

+SPEED3

-SPEED1

-SPEED2

-SPEED3

段速1

段速2

段速3

停止

段速1

段速2

段速3

停止

加减速过程由参数

P3-09、P3-10决定

SPD-A

SPD-B

SPD-D

OFF OFF OFF OFFOFF

OFF

OFF

OFF OFF OFF OFF

OFF OFF OFF

ON ON ON ON

ONON ON ON

ON ON ON ONON
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③关闭护罩
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M0

运行常ON线圈

REGR K1 H1039 K1 HD206 K2

REGR K1 H103A K1 HD250 K2

SM0

FUNC1   D0     M0

DRVI HD500 HD150 K10 Y0 Y2

M10

// 发送UHD[500]里脉冲数，回原点

// 上电清空HSD0里面的值

// 上电读取U0-57~60的值，存放在设置

   的寄存器中，K1是伺服站号，第二个

   K1是寄存器个数，K2是串口号
运行常ON线圈

HD206：上电四字读取U0-57的值

HD250：上电四字读取U0-58的值

REGR K1 H103B K1 HD260 K2

REGR K1 H103C K1 HD270 K2

HD260：上电四字读取U0-59的值

HD270：上电四字读取U0-60的值

SM2

初始正向脉冲线圈

RST HSSD0

HSD0:Y0累计脉冲量低16位（脉

冲个数位单位）

SM0

REGR K1 H0B K1 HD0 K2

REGR K1 H0C K1 HD2 K2

// 读取每圈脉冲数的值，用于C函数计

   算

运行常ON线圈 HD0: P0-11

HD2: P0-12

REGR K1 H0D K1 HD4 K2

REGR K1 H0E K1 HD6 K2

HD4: P0-13

HD6: P0-14

SM2

初始正向脉冲线圈

// 调用C函数
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定义寄存器数据的字节

 算出编码器实时走动的反馈值，存放于

UHD[700]。

 正方向运行，U0-60>0，由于编码器反馈分

辨率和每圈脉冲数不一样，所以首先算出所

走的圈数，然后乘以每圈脉冲数，得到实时

走的距离所需要的脉冲数。

 正方向行走的，所以发脉冲时要发送负脉

冲回到原点，取负值，寄存到UHD[500]。

 反方向运行的，U0-60<0，先取实时走的

距离的编码器反馈值的绝对值。

 由于编码器反馈分辨率和每圈脉冲数不一

样，上一步的计算 。

先根据通讯读取到的每圈脉冲数和电子齿
轮比，判断电机转一圈所需的每圈脉冲数
是多少，存放在FHD[100]
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n. 0 □ □ □

分配输入端子号

0：常开信号   

1：常闭信号

无意义

基础滤波时间

  

⚫  

⚫

P5-34=n. 0 3 0 1

P5-34.0

P5-34.2
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n. 0 □ □ □

分配输出端子号

0：常开信号   

1：常闭信号

无意义

无意义

 

 

⚫
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rpm

/TGON

60rpm

50rpm

40rpm

环宽

ON
OFFOFF  
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⚫  
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编码器原始Z

相信号

P5-48=n.0011

时SO1输出

P5-48=n.0001

时SO1输出

2ms

OFF

OFFOFF

ON ON

ON
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P2-01=n. 0 0 1 0

P2-01.0  
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⚫快速定位模式刚性等级表（P6-00.0=2） 



 6

1 20 40 60

柔性结构大负载 高刚性负载 轻载超高响应负载
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4 0.5  
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⚫自整定过程面板错误报警 



 6



 6



 6



 6



 6

 

S

M

  

⚫ M

 



 6

 



 6

⚫ 



 6

 

 

偏差计数

器

位置环增

益Kp

速度控制

部Kv、Ti

转矩指令

滤波Tf

电流控制

部
M

PG

伺服电机

编码器

电流环

速度环

速度

指令

位置环

+

-

+

-

+

-

脉冲指令

上位装置 伺服单元

位置控制环 速度控制环

位置控制时（关闭模型环）控制框图 

偏差计数

器

位置环增

益Kp

速度控制

部Kv、Ti

转矩指令

滤波Tf

电流控制

部
M

PG

伺服电机

编码器

电流环

速度环

速度

指令

位置环

+

-

+

-

+

-

脉冲指令

上位装置 伺服单元

位置控制环 速度控制环

模型环

转矩前馈速度前馈

位置控制时（开启模型环）控制框图 
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长按S键 短按S键

短按 / 键

长按S键

短按S键
寻找频率成功

长按S键

写入成功

等待使能设置转矩

使能状态

S

S
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S

S

S

 

⚫ M M  
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机械共振频率

机械系统

幅频特性

陷波特性

陷波宽度

陷波深度

频率

频率

转矩指

令滤波
P2-35

第一陷
波滤波

器
P2-71

P2-72

P2-73

第二陷
波滤波

器
P2-74

P2-75

P2-76

第三陷
波滤波

器
P2-77

P2-78

P2-79

第四陷
波滤波

器
P2-80

P2-81

P2-82

第五陷
波滤波

器
P2-83

P2-84

P2-85

滤波后

转矩指令
滤波前

转矩指令

P2-69控制 P2-70控制
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⚫ 

⚫ 
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速度指令

速度反馈

⚫

速度指令

速度反馈
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85  
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切换等级阈值

切换等级阈值滞环

L

H

0

P1-00

P1-05

P1-18

第1 第2 第1

端子信号
ON

OFF
OFF

等待时间

第1 第2 第1



 6

滞环
滞环

等级

滞环

实际速度

转矩指令

第1 第2 第1 第2 第1

等级

滞环

等待时间

等待时间

滞环
滞环

等级

第1 第2 第1

等待时间

速度指令

滞环
滞环

等级

滞环

实际速度

速度指令变化率

第1 第2 第1 第2 第1

等级

滞环

等待时间

等待时间



 6

滞环
滞环

等级

第1 第2 第1

速度指令

增益过度

滞环
滞环

等级

第1 第2 第1

等待时间

位置偏差

速度指令



 6

第1 第2 第1

等待时间

位置指令

位置指令

等待时间

第1第2第1

定位完成信号



 6

阈值滞环

阈值滞环

等级
阈值

第1 第2 第1

速度反馈

等待时间

静止时
第一增益

动作时
第二增益

有指令
脉冲 稳定时

第二增益

无指令脉

冲持续延

迟时间

接近静止
只有速度积分
第二增益/

其他第一增益

丨实际速度丨＜切换等级

丨实际速度丨＜（切换等级-切换时滞）

丨实际速度丨＜（切换等级-切换时滞）



 6

 

 

 



 6

 

 



 

 







 

DS1 E-XX XX

 

























 

 

 

RS232

PC

RS485

PLC、运动控制器



 

 

PLC主
站

伺服
从站

伺服
从站

伺服
从站

伺服
从站

伺服
从站

伺服
从站

伺服
从站

伺服
从站

伺服
从站

PLC主
站



 

 

 



 

 



 

 

 

起始
位

210 3 4 5 6 7
停止
位

停止
位

起始
位

210 3 4 5 6 7
奇校
验

停止
位

起始
位

210 3 4 5 6 7
偶校
验

停止
位

起始
位

210 3 4 5 6 7
停止
位
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PX-XX=n. x x x x

PX-XX.0

PX-XX.1

PX-XX.2

PX-XX.3
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CN1 插头焊接线号码分布

1#伺服驱动

伺服电源接线

SMART 200 PLC  ST30

R S T PE

PE

P+24V D+24V COM

Q0.0 Q0.2

R01 S01

P- +24V

24G

D-

X024G

T01

SI1

Q0.4

SON-1

24P

24G

K1

24G

SO2

K4

24P

I0.0

24P

 



 

 

长按ENTER键 短按ENTER键

按DEC键

按INC键

 

 



 

 

1 23

A B

E FG H DC

 

 



 

P：节距

P

1旋转=
指令单位

P

负载轴

125

32768

500

217

==
A

B
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