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AB驱动器显示E.rEGOL报错维修所有故障问题

  安装驾驶该驱动器具有细化的各种方法安装，图-1显示了安装方法和单位尺寸，机架安装连接器背面
图-1，安装驱动器第章安装电源变压器本节介绍了适用于与Digiplan提供的Bl驱动器一起使用，建议测试
一下61VAC(用于5VDC电动机电源)或107VAC(用于t50V)直流电机电源)在次级01上获得用过的。。

伺服系统通常是非常可靠和高效的闭环系统。同时，任何单个组件出现问题都可能导致整个伺服驱动系
统故障。以下是我们在昆耀维修和修理伺服驱动器时通常会遇到的一些问题

  索引参数现在将列出为转数，将加速/减速度列出为转数/秒/秒，如上定义，这些示例适用于直接连接
到机器的旋转电机，请按照以下步骤配置运动组，在[资源管理器"对话框中，右键单击[运动组"，然后选
择[新建运动组"。。 改变上的电压将修改电流限制由选择器开关设置的控制器此额定值不会超过控制器
额定电流的大值，可用电流与施加的电压成正比，如下表，峰值电流百分比或开路直流直流设置的扭矩
或驱动额定值的，以较小者为准，和之间的电流也将为零。。 可能会出现电压故障，对于无速度传感器
矢量控制，该参数用于调整电机的稳速精度，当电机负荷过大，转速过低时，需要增大或减小该参数，
对于速度传感器矢量控制，该参数可以调节同一负载下驱动器的输出电流，在矢量控制模式下。。
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1、示波器看起来似乎都是噪声在许多情况下，这仅意味着电流监控输出尚未与交流电源或变压器正确隔
离。2、伺服电机在一个方向上的运行速度比另一方向上的运行速度快这可能表明电机本身存在相位错误
。偏差电位计也可能位于错误的位置。测试/偏差开关也可能切换到错误的设置。3、伺服电机停转或溅
射这可能是速度反馈的极性错误。根据您单位的具体情况，有多种方法可以解决此问题。由于功率反馈
问题，编码器功率也可能丢失。如果是这种情况，电源检查通常可以帮助识别问题。4、LED
呈绿色，但伺服电机不转动假设电机本身没有问题，则可能需要对 INHIBIT 端口进行一些故障排除。也
有可能令信号未正确连接到伺服驱动器信号。5、内部短路或电路板问题大多数类型的工业电子设备都依
赖印刷电路板来运行，终任何印刷电路板都可能发生故障。这也是伺服驱动器和伺服放大器的潜在问题
根源。必要的 PCB 服务可能包括更换电阻器、电容器和二极管，还可能需要金手指接触和走线服务。

与此同时，随着NAND闪存价格的持续下跌，SSD的价格也已经大幅下跌，这也大大了SSD在笔记本电脑
中的率。由于SSD模块通常采用HDI板，这也就为HDIPCB提供了一个很好的出口。G和人工智能技术的
兴起其实给整个行业带来了机会，同时也带来了挑战，凌科作为年蚀刻系统维修公司。

  主要指轴在停止时，电机发生微小的左右摆动，用手去触摸电机的连接轴，将会发现其振动，在伺服
驱动器调图整画面(如下图)的速度指令，将会看到速度值在-
不停的摆动，其主要原因为丝杠螺母在咬合时的间隙较大引起，系统里。。 PWM使能字段用于控制PW
M输出，如果将其设置为零，它将启用PWM输出，使伺服系统处于活动状态，并开始十秒钟超时运行，
如果将其设置为255，则会禁用PWM输出，从而导致伺服不活跃，如果在十秒钟的超时内未收到I2C通信
。。 的ENA信号的活动电平可通过软件配置，就位信OC输出信号，当实际和令为零，此端口可以下沉
或24V时为20mA电流，Pend+和Pend-
之间的电阻在高电平时阻抗，警报信OC输出信号，在以下保护之一时已:过电压。。

如果没有，找出电路中的原因。伺服驱动不接收流量和压力信号如果有信号输入，查看U-和U-的值。如
果显示值均为，表示伺服伺服驱动器未接收到信号你需要检查电路。检查计机的I/O板。断开电缆并检查
使用万用表。如果是，请重新连接电缆。如果没有显示，则表示I/O板异常。如果显示正常，则表示伺服
伺服驱动器的部件可能损坏。



AB驱动器显示E.rEGOL报错维修所有故障问题BulletinMPL电机使用增量ppr（每转脉冲数）反馈设备。因
此，Ultra伺服驱动器使用正交或pprx等于每转计数。如果使用具有高分辨率反馈的BulletinMPL电机（例
如，产品目录号MPL-AP-M），反馈设备是ppr（每转脉冲数）。但是，插值在工作区的“编码器”标签
中设置的系数决定了每转计数。  kjsdfgvwrfvwse
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