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产品详情

CT伺服驱动器启动就停机维修 运动控制器修理加上开放和性的特点组成的柔性控制系统TCS。为了正确
理解控制系统的意义，有一些关于控制的术语是要了解的,在这里介绍一下。I/O点在讨论控制系统的时
候，I/O点是经常听到的一个术语。它是指输入/输出点，I代表INPUT，指输入，O代表OUTPUT，指输
出。输入/输出都是针对控制系统而言，输入指从仪表进入控制系统的测量参数，输出指从控制系统输出
到执行机构的参量，一个参量叫做一个点。一个控制系统的规模有时按照它大能够控制的I/O点的数量来
定的。模拟量和开关量在控制系统中，另一个常见的术语就是模拟量和开关量。不论输入还是输出，一
个参数要么是模拟量，要么是开关量。模拟量指控制系统量的大小是一个在一定范围内变化的连续数值
。
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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。 存放
所有设备文档，以备将来参考，软件测试在模拟和真实环境中都进行，确认完整的系统没有没有根据当



地法规(例如，根据美国电气规范)安装的所有短路和临时接地，如果需要进行高电压测试，请遵循设备
文档中的建议以防止设备意外损坏。。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。

  就不需要更改默认设置，电流限制可以通过参数CTRL_I_max设置大电动机电流，可以通过参数LIM_I
_maxQSTP限制[快速停止"功能的大电流，并通过参数LIM_I_maxHalt限制[停止"功能的大电流。。 左右
极限单向脉冲禁止模式不啟动左右极限单向脉冲禁止功能在模式时，不管正转极限或反转极限有没有產
生，外部位置脉冲命令都会输入驱动器，啟动左右极限单向脉冲禁止功能在模式时，当正转极限產生，
禁止外部正转位置脉冲命令输入驱动器。。 断开电动机的任何负载，确保在初次接通系统电源时电动机
没有任何联动装置，将电源输入Ultra伺服驱动器，并观察前面板LogicPower状态指示灯，成功为伺服驱
动器通电，这些步骤旨在确保Ultra伺服驱动器正在与Ultraware软件通信。。

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。

客户应该将系数设为以便将摩擦力和外界应力抵消为。.举个例子，一个应用中，电机需要在三角模式下
让电机在.秒内，让KG的负载移动.米。电机同行程中返程前停滞时间为.秒。假设摩擦力和其他不衡力不
存在。加速度=减速度=×./(.)=m/s大推力=加速度力=减速度力=负载×加速度=×=N假如缓冲系数设为
，通过选型，合适的电机为AUMS。想了解伺服驱动器以及伺服驱动器，RS的节点和距离的理论极限在
下一代RS总线的概念下，BOSIKA将原本用于延长RS通信距离并且提高负载能力的中继器与RS/RS转换器
进行绑定，推出RS/RS中继转换器，同时对RS信号的流向进行整理，使得用户在使用时感觉就是一个RS
与RS的转换器。



  在没有传感器的情况下尝试了归位或对位运动已分配，超出了用户的速度水，试图进行定位而不进行
归位，从智能编码器加载的参数或从SERCOS接收的参数控制器与伺服驱动器不兼容，编码器输出频率超
过用户的大值，这仅在伺服驱动器合成编码器输出时适用。。 电缆，请联系技术支持，模拟编码器信号
之间存在差异验证接线和屏蔽和模拟编码器相位会受到，编码器连接编码器无效，电缆，更换马达，请
联系技术支持，来自错误编码器接线的模拟信号的幅度，编码器过高，信号为编码器硬件接口修剪不起
作用。。 到达原点的短距离移动方式设定找到参考原点之后电机折返以段速寻找就的相脉冲做为机械原
点，找到参考原点之后电机转为段速继续向前寻找就的相脉冲做为机械原点，找寻到检测器的上沿做为
机械原点并依减速停止。。 利用测定的频率响应曲线，可以分析如下信息:)的低频特性响应区曲线的响
应函数为Y=[输出(x)/输入(x)]，从响应函数可以分析得出如下结论:理论上输出应当很快响应输入指令，
如果由于机械摩擦力大，或是电机扭矩不够。。

CT伺服驱动器启动就停机维修 运动控制器修理有的出身一直是干维修的，有的是台达销售代理公司干的
，客户发台达伺服驱动器给他们维修，他们也是能修则修一点，如果伺服驱动器出现故障时，好找的伺
服驱动器维修公司。很多客户觉得找台达公司或者台达伺服驱动器代理商维修会更点，毕竟是他们自己
卖的东西，我可以明确告诉您并不是这样的，很多厂家都有个不成文的规定，保修期内的台达伺服驱动
器都是换板的。打个比方，他们觉得这个问题是主板问题就换主板，驱动板问题就换整个驱动板，您说
一般都是整个换板的，他们的台达伺服驱动器维修技术能好到那里去，台达东莞伺服驱动器维修很多是
这样操作流程。当然您也可以说换板也行，您知道一个伺服驱动器就块板，一个主板，一个驱动板，有
些会加PG板。  ikujgsedfwrfwsef
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