
项目三  交流伺服电机的性能调试

3.2日系驱动器的快速调试



一、运行前需设定的基本参数
1、安川伺服驱动器参数的书写方法

安川驱动器参数的书写方法有设定数值的“数值设定型”和选择功能的“功能选择型”两种。



5、滚珠丝杠的预紧方式
2、伺服驱动器运行前需要设定的主要参数

①  设定用参数：指运行所需基本设定的参数；

②  调整用参数：指调整伺服性能的参数。

      在试运行前，主要设置设定用参数。在运行电机前需要先在SigmaWin+软件中设定几个基本参数见下表：

一、运行前需设定的基本参数

No. 名称

Pn000.0 旋转方向选择

Pn000.1 控制方式选择

Pn00B.2 三相输入规格伺服单元的电源输入选择

Pn200.0 指令脉冲形态

Pn20E 电子齿轮比（分子）

Pn210 电子齿轮比（分母）

Pn212 编码器分频脉冲数



①   旋转方向选择

通过设定“旋转方向选择”（Pn000.0）参数，可以在不改变速度指令／位置指令的极性（指令方向）的

情况下，切换伺服电机的旋转方向。

一、运行前需设定的基本参数



②   控制方式选择

“控制方式选择”（Pn000.1）参数可设定电机的工作模式，包括速度控制、位置控制及转矩控制等。

③   三相输入规格伺服单元的电源输入选择

“三相输入规格伺服单元的电源输入选择”（Pn00B.2）参数是用来设定伺服驱动器的电源输入规格的。大

多数伺服驱动器既可支持三相 AC 200V 电源输入，又可支持单相 AC 200V 电源输入。

  默认状态下参数Pn00B.2 为0时，表示以三相电源输入来使用三相输入规格的伺服驱动器。当使用单相 AC 

200V 电源给伺服驱动器主回路电源供电时，请变更成 Pn00B.2 为1（支持单相电源输入）。

一、运行前需设定的基本参数



④   指令脉冲形态

执行位置控制时，需依照上位机的指令脉冲形态设置“指令脉冲形态”参数（Pn 200.0）。因此，通过位置控

制指令形态选择开关（Pn 200.0）对指令脉冲的形态进行设定。

一、运行前需设定的基本参数



⑤   电子齿轮比

电子齿轮是将按照指令单位指定的移动量转换成实际移动所需脉冲数的功能。

根据该电子齿轮功能，对伺服单元的输入指令每1个脉冲的工件移动量为1个指令单位。即如果使用伺

服单元的电子齿轮，可将脉冲转换成指令单位进行读取。

一、运行前需设定的基本参数

 



一、运行前需设定的基本参数

⑤   电子齿轮比

Ø 驱动器的电子齿轮比：提高分辨率，不能提高系统精度；可以降低上位定位控制器的脉冲输出频率要求。



一、运行前需设定的基本参数

⑥   编码器分频脉冲数

编码器分频脉冲数输出是在伺服驱动器内部处理编码器发出的信号后，以90°相位差的2 相脉冲（A 相、B 

相）形态向外部输出的信号。可在上位机装置中作为位置反馈使用。



二、伺服驱动器软件工作介绍
1、驱动器软件的连接

①   连接USB通信线

将安川驱动器的调试接口与电脑的USB接口进行连接。



二、伺服驱动器软件工作介绍
1、驱动器软件的连接

②   给驱动器上电

打开安川伺服驱动器软件“SigmaWin+ Ver.7”。



二、伺服驱动器软件工作介绍
1、驱动器软件的连接

③   连接伺服驱动器单元

如图所示，单击软件界面左上角的“Home”键，选择下拉菜单中的“开始”→“连接伺服”。



二、伺服驱动器软件工作介绍
1、驱动器软件的连接

④   检索、连接伺服驱动器单元

  在单击“连接伺服”后，进入通信设定界面，如左图所示，选择USB连接，单击“检索伺服单元”。在检索

到设备后，进入如右图所示界面，选择搜索到的伺服驱动器单元，单击“连接”。



二、伺服驱动器软件工作介绍
1、驱动器软件的连接

⑤   连接成功

      伺服驱动器单元连接成功后，在左上方可看到所连接的伺服单元信息，如图所示。



二、伺服驱动器软件工作介绍
1、安川伺服驱动器的参数设定方法

③   进入参数编辑界面

④   点击“参数编辑”对话框的“初始化”按钮



一、运行前需设定的基本参数
1、安川伺服驱动器的参数设定方法

⑤   确认初始化操作

确定执行初始化操作时，点击“OK”按钮，如图3-25所示；不执行初始化时，点击“取消”按钮，返回参数

编辑窗口。

⑥   在参数设定值的初始化结束后，重新接通伺服单元的电源。



一、运行前需设定的基本参数
1、安川伺服驱动器的参数设定方法

⑦ 点击需编辑参数的单元格

⑧ 变更参数的设定值

当变更的参数为数值设定型时，输入设定值；当变更的参

数为功能选择型时，从参数选择列表中选择参数。

⑨  按 ENTER 键，更改后的参数单元格背景颜色为绿色



一、运行前需设定的基本参数
3、安川伺服驱动器的参数设定方法

⑩   将设置的参数写入伺服驱动器

如图3-27所示，单击“参数编辑”界面中的“正在编辑的参数”按钮，将修改好的参数写入伺服单元。



一、运行前需设定的基本参数
3、安川伺服驱动器的参数设定方法

   为使设定生效，重新接通伺服驱动器的电源。

在参数写入驱动器后，驱动器软件界面发生警报，并弹窗提示，如图所示。为使写入伺服驱动器的参数有效，需

要将主回路电源关闭，重新上电。此时，修改的驱动器参数设置有效，驱动器设定完成。



三、伺服报警故障诊断
①  伺服驱动器警告

伺服驱动器发生警告时，面板显示部的 LED 显示警告编号，如图所示。警告将在发生异常前显示。



三、伺服报警故障诊断
②  伺服驱动器警告一览表

伺服驱动器发生警告的原因可以按照警告编

号，在驱动器产品手册上查得。如图列出了

部分警告一览表及警告的原因和处理措施。



四、硬件接线
模组的硬件接线包括伺服电机的接线、原点及限位开关的接线。

1、伺服电机的接线

模块 接口 模块 接口

接线一端 接线另一端

电机

U

安川驱动器
电机接口

U

V V

W W

PE PE

编码器

PG5V

安川驱动器
C2接口

PG5V

PG0V PG0V

PS PS

/PS /PS

屏蔽 屏蔽



四、硬件接线
模组的硬件接线包括伺服电机的接线、原点及限位开关的接线。

2、原点及限位开关的接线

模块 接口 模块 接口

接线一端 接线另一端

模组

正限位
传感器

信号输出线

运动控制器
端子板

Limit0+

0V 0V

24V 24V

负限位
传感器

信号输出线 Limit0-

0V 0V

24V 24V

原点
开关

信号输出线 Home0

0V 0V

24V 24V



五、电机试运行
1、用驱动器软件SigmaWin+连接伺服驱动器，在 软件主窗口的工作区点击伺服驱动器的“菜单”按钮。

2、点击“菜单”对话框的“参数编辑”，弹出“参数编辑”对话框。

3、变更参数的设定值，设定值见下表。

No. 名称 设定值

Pn000.0 旋转方向选择 0：以CCW方向为正转方向

Pn000.1 控制方式选择 1：位置控制（脉冲序列控制）

Pn00B.2 三相输入规格伺服单
元的电源输入选择

1：以单相电源输入来使用三相输
入规格伺服单元

Pn200.0 指令脉冲形态 0：符号+脉冲，正逻辑

Pn20E 电子齿轮比（分子） 16777216

Pn210 电子齿轮比（分母） 10000

Pn212 编码器分频脉冲数 2500



五、电机试运行
4、将设置的参数写入伺服驱动器。

5、关闭系统电源，再次接通电源。

6、点击“菜单”对话框的“JOG 操作”按钮，如图所示，弹出JOG 操作”对话框。



五、电机试运行
7、仔细阅读注意事项后点击“OK”按钮，如左图所示。

8．要变更速度时，点击“编辑”按钮进行变更，确认 JOG 速度后点击“Servo ON”按钮，如右图所示。



五、电机试运行
9、按“正转”或“反转”按钮，如图所示，仅按下按钮期间进行 JOG 运动。



六、控制器软件设置
1、运动控制器复位

由于控制器软硬件配置参数很多，本任务只需配置其中很小一部分参数，其余参数采用默认即可。使用 

MCT2008 管理软件对运动控制器复位，如图所示。复位后控制器默认情况下是脉冲模式（脉冲+方向）。



六、控制器软件设置
2、配置axis

      从MCT2008 “工具” → “控制器配置”，打开控制器axis配置界面，如图所示。本任务只使用轴 

1，并且正限位和负限位已经硬件接线到轴 1 的对应编号的限位位置。驱动报警信号由于没有设计硬件接

线，故需将其设置为 none 即可。Axis设置界面的其余参数均采用默认值即可。



六、控制器软件设置
3、配置encoder

      控制器复位后，“输出脉冲反转”为“反转”状态。因此，需要切换到“encoder”标签页，将“输

出脉冲反转”设为正常，如图所示。



六、控制器软件设置
4．配置di

本任务有三路 di 信号输入，从厂家手册（运动控制器编程手册之基本功能）可查到控制器配置初始化后

限位开关默认状态为“常闭开关，输入为低电平，高电平限位触发”。设备选用的为常开开关，因此，需

要将轴1 的“正限位”和“负限位”均设置为“取反”，如图 。di 界面中的其他参数采用默认状态即可。



六、控制器软件设置
5、将配置的参数写入到运动控制器

①  参 数 写 入 ： 通 过 上 述 设 置 的 参 数 可 以 通 过 “ 控

制”→“菜单”→“写入控制器状态”，将设置好的参

数写入控制器内，如左图。

② 参数保存：参数保存为配置文件，供编程使用。在 

“控制器配置” → “文件” →“写入到文件”，即可

对配置信息进行保存，生成配置文件（*.cfg），如右

图 。



七、模组的Jog运动
1．查看轴状态

将控制器配置写入控制器后，选择“视图”→“轴状态”调出轴状态界面。轴号索引选择1，然后确认轴不存

在如报警、限位等异常状态，如左图所示。

2．位置清零，轴伺服使能

在轴状态界面，点击“位置清零”按钮，再点击“伺服使能”按钮，伺服电机使能。如右图所示



七、模组的Jog运动
3．“视图”→“Jog”，调出Jog运动的界面，选择1号控制轴。

4．设置运动参数

  此平台建议速度设置不超过100脉冲/毫秒；加速度、减速度大于零，通常两者大小一致，此平台建议加减速

度设置不超过0.5脉冲/毫秒



七、模组的Jog运动
5．电机方向测试

     按下“正向”按钮，此时模组往正向运动。松开按钮，电机停止运动。然后再按下“负向”按钮，此

时模组往负向运动。当松开按钮时，电机停止运动。此时，电机方向调试完成。

6．控制器配置“encoder→输入脉冲反转”修正

当电动机运动后，观察轴状态界面“实际位置（脉冲）”和“规划位置（脉冲）”的正负是否一致，若一

致则无需修正；若两者方向相反，则重新进入“控制器配置”→“encoder”，将“输入脉冲反转”设为反转，

写入到控制器状态。再次让模组运动，此时“实际位置（脉冲）”和“规划位置（脉冲）”正负一致。

此时，电动机方向调试完成。




