
多摩川TAMAGAWA伺服驱动器过电流故障维修 伺服控制系统

产品名称 多摩川TAMAGAWA伺服驱动器过电流故障维修
伺服控制系统

公司名称 常州昆耀自动化科技有限公司

价格 381.00/台

规格参数 维修技术高:驱动器维修
昆耀维修:有质保
维修可开票:伺服放大器维修

公司地址 常州经济开发区潞城街道政大路1号

联系电话 13961122002 13961122002

产品详情

多摩川TAMAGAWA伺服驱动器过电流故障维修 伺服控制系统都与MCU引脚直接相连，并由上拉电阻接
+5V供电。元件损坏导致上拉高电消失后，MCU引脚为0.5V的低电，驱动电路不工作和上电即跳OC信号
的原因，即在于此。驱动电路的故障特征(1)伺服驱动器上电显示正常，接受启动信号，即跳OC(过电流)
、SC(短路)故障代码。故障原因如下。1)逆变模块有开路性损坏，先是击穿短路，炸裂后开路，或G、E
间内部损坏，虽有触发信号引入但IGBT不能正常开通，驱动电路的IGBT管压降检测到异常大的导通压降
，报出OC故障。2)驱动电路本身故障。a.无激励脉冲加到IGBT的触发端子。一是从MCU主板来的脉冲信
号未能正常输入到驱动电路的输入端。二是驱动电路有元件损坏，阻断了脉冲信号的传输。

多摩川TAMAGAWA伺服驱动器过电流故障维修 伺服控制系统

第 一步：线路是否正常检查接线，有无接错或漏接，如24V供电、5V供电、共地等，仔细检查是否与电
气接线图相符。测试导通，电缆1、电缆2、接线板都没有问题。测试电路的阻值，需要加限流电阻但不
加，请加，不需要加限流电阻，但加，请去掉限流电流

步：检查驱动器和电机本身，确保没有问题驱动电机进行试运行（如果可能），然后进行这部分操作。
试运行成功则进行下一步操作，否则更换电机或驱动器重新试运行。确保驱动程序设置没有问题。 第七
章参数与功能系列扩展参数位置控制比例增益初值通讯地址相关索引节控制模式单位设定范围参数功能



位置控制增益值加大时，可提昇位置应答性及缩小位置控制误差量，但若设定太大时易產生振动及噪音
，选择简易模式时。。有些驱动器可以设置为内部触发脉冲和外部触发脉冲。请多多关注如果是步进驱
动，检查细分和电流设置是否正确。

  ()，将设定位向右侧移位()，确定模式与数值()，确定的时候要按住此键秒以上，选择伺服模式，为数
值的减量(-)，选择伺服模式，为数值的增量(+)，参数设置线路连好之后即可上电，如果没有出现报警就
可进行参数的设定。。 为位置模式请参考节，在速度与扭矩混合模式下，此信号未接通时，为速度模式
此信号接通时，为扭矩模式请参考节，在位置与扭矩混合模式下，此信号未接通时，为扭矩模式此信号
接通时，为位置模式请参考节，此信号接通时。。 不管此参数为何，通讯回復延迟时间为，第七章参数
与功能系列诊断参数异常状态记录通讯地址初值相关索引节控制模式单位设定范围参数功能的一笔异常
状态记录异常状态记录初值通讯地址相关索引节控制模式单位设定范围异常状态记录初值通讯地址相关
索引节控制模式单位设定范围异常状态记录初值通讯地址相关索引节控制模式单位设。。

第三步：控制器设置1.使能，如果能听到驱动器有反应，说明使能成功2、设置脉冲输出方式DIR
PLUSE或CW CCW，并确保其输出方式与驱动器的脉冲接收方式一致

第四步. 开始测试其运行过程，如果运行失败则跳至第6步1.
慢跑。判断防线是否正确2.积分操作。3.继续锻炼。4 . 检查编码器是否有反馈值，其进给距离是否与设置
一致，如设置1000个脉冲走1mm。如果它们不一致，请重新设置它们。

第五步：测试完成后，开始准备所有程序或系统调试

第六步：完成后返回第四步1、把接线板的输出接上示波器，确定有输出，判断是否和你想要的一致。2
、若不一致，更换相应的装置进行试运行。

与角速度有关。反电动势与电源电压相反，并且与角速度。Ke是电压常数，通常以V/rpm表示（电压值
）。扭矩曲线图同步伺服电机的转矩曲线。图为同步伺服的典型转矩曲线发动机。它由连续的转矩曲线
和短期的过载曲线。作为电动机数据的一部分给出的典型值为：每T失速，零速时的额定转矩–T标称值
，是标称转速下的标称转矩T峰值，即大扭矩，通常为至乘以额定扭矩。通常选择同步伺服电机，以使
高运行速度接标称速度。一个重要的限制因素是反电动势。当速度增加时，反电动势也会增加。这表示
在反电动势等于或更高的极限超过伺服驱动器的大输出电压。同步伺服电机通常在远高于低于伺服驱动
器的大输出电压。例如，直流母线伺服驱动器可使用V。



  电子行业整体收入保持快速增长态势，电子产业快速发展，电子制造对工控产品需求逐渐进入快速增
长期，数据显示，-年电子设备制造行业市场规模从亿元增长至亿元，六年间增长了亿元，年均复合增长
率为，数据来源:中商产业研究院数据库为全球商业**提供决策咨询PAGEPART行业相关上市企业汇川技
术深圳市汇川技术股。。 如图所示，位置控制原点需设置在机械原点之后，这样可确保位置地址都在位
置坐标系上正坐标的范围内，原点位置到机械原点的距离应大于电机轴旋转周所对应的距离，如果机械
原点的位置变更为以外的值，位置控制原点应设在机械原点变更后的机械原点之后。。 这电压范围对应
的命令值可由相关参数来设定输入阻抗为，速度，扭力模拟命令输入模拟监视输出,第三章配线系列脉冲
指令可使用开集极方式或差动方式输入，差动输入方式的大输入脉冲为，开集极方式的大输入脉冲为，
脉冲命令输入使用内部电源集极开路脉冲命令输入使用外部电源集极开路强烈建议不可双电源输入以免
烧毁。。 并且负载和电机的惯性矩是恒定的P增益CTRL_KPn和积分作用时间CTRL_TNn取决于:JL:负载
惯性矩JM:电机的惯性矩根据下表确定这些值:为了优化起见，确定速度控制器的P增益，在该速度下控制
器会尽快调整速度_v_act而不引起过冲。。

多摩川TAMAGAWA伺服驱动器过电流故障维修 伺服控制系统因此请注意。将伺服伺服驱动器拆开之前
，还有后一件事要检查，以确保它确实被剥离。通常，由于号筒损坏或号筒错误，控制号筒会在**位打
滑。喇叭通常针对所使用的伺服伺服驱动器的型号和品牌非常特定，其齿形与其他齿形不同。尝您知道
用于伺服系统的喇叭替换喇叭，并拧紧使喇叭紧贴的螺钉。从RX和UNPLUG伺服伺服驱动器中拔出电池
！关闭收音机。更换齿轮后，您仍应返回故障排除阶段一，并再次执行所有步骤以查找进一步的伺服问
题。步骤：卸下固定伺服喇叭的螺丝，喇叭本身就是喇叭。拧紧或松开该螺钉时，请始终握住伺服喇叭
并在另一个方向上施加相等的力，以免对内部齿轮施加压力。接下来，卸下伺服伺服驱动器底部的四个
螺丝。好以锯齿形的方式拧松（或拧紧）这四个螺钉。  ikujgsedfwrfwsef
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