
TDM3.2-020-300-W0伺服驱动器维修缺相故障

产品名称 TDM3.2-020-300-W0伺服驱动器维修缺相故障

公司名称 常州昆耀自动化科技有限公司

价格 367.00/台

规格参数 维修技术高:放大器维修
昆耀维修:维修有质保
维修可开票:运动控制器维修

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

TDM3.2-020-300-W0伺服驱动器维修缺相故障 请使用预先设计好的单独的将其连接到每个轴的电缆组件
如下图所示，如果使用的是增量式编码器，请使用单独的编码器将其连接到每个轴的预制电缆组件如下
所示，请注意，将845K的集成电缆连接到电缆组件需要用户提供的端子块(TB)或中间连接器。。

伺服驱动器在能源消耗控制中已变得流行，并且在控制许多行业中使用的电机的输出或速度时通常用作
节能装置。伺服驱动器有两个基本版本：模拟（早期版本）和数字（当前版本）。

我们会免费为您解答判断，同时今天技术员也正好有，就来总结和分享一下西门子数控系统常见的故障
问题。系统上电后无显示或黑屏、显示模块损坏；、显示模块电源电路有问题，出现供电故障；、显示
屏由于电压过高而瞬间被烧坏；、系统显示屏亮度调节调节过暗，可以根据周围光线来调试相对合适的
亮度；系统上电后花屏或乱码、系统文件被破坏；、系统内存不足；、外部。



TDM3.2-020-300-W0伺服驱动器维修缺相故障

使用伏欧姆表确定伺服驱动器断开时是否通电。测试电路保护以确保电压在驱动器的规格范围内。源电
压可能在 210 伏到 480 伏之间，具体取决于制造商的驱动器规格。查看当前制造商的服务指南，以确定
读数是否适合驱动器的配置和应用。一般来说，驱动器将获取交流输入电压和电势，并将其转换为可管
理的电压范围，可以是直流或交流，具体取决于受控负载的设计和意图。接收输出值的电机或设备旨在
向伺服驱动模块提供反馈数据，以便伺服驱动器可以在一组特定参数内控制负载。

从您所使用的特定型号和驱动器类型的伺服驱动器手册中查找模块本身的输出端子。检查手册以了解正
确的刻度和范围，以设置用于测试输出值的仪表。按照手册的说明将引线连接到模块上 -
使用不当的引线可能会损坏伺服驱动器并导致系统故障。

连接仪表引线并严格遵循制造商的说明。将伺服驱动器的控制设置为可由测试齿轮确定的值。读取输出
值并将读数与制造商提供的图表进行比较。

按照手册中给出的步骤操作整个设备并记录输出数据以供将来使用。维护测试结果的日志以供以后的测
试使用。输出值将是可变的，以调节其控制的电机或设备。检查手册，查看输出值是否在所需的操作范
围内。

  超过频率设定太高的脉冲频率，会被视为噪声滤掉设定值滤波宽度设定值滤波宽度逻辑形式脉冲形式
正逻辑正向迴转负逻辑逆向迴转正向迴转逆向迴转相脉冲列正转脉冲列及逆转脉冲列脉冲列符号输入脉
冲界面高容许输入脉冲频率差动输入开集极输入第七章参数与功能系列脉冲令设定值输入脉冲界面高容
许输入脉冲频率备註差动输入。。 安装刚性联轴节时应特别注意(特别是可能导致轴和轴承损坏和/或磨
损的过度弯曲载荷)，建议使用挠性联轴器，以保持径向负载小于每允许值，该联轴器专为具有高机械刚
度的伺服电机设计-海角，D关于容许轴荷载，见附录中的[容许轴荷载清单"。。 要查看连续状态:打开G
ML，出现GML窗口，从菜单栏中选择定义，出现[定义"菜单，选择监视项目，出现[监视项目"窗口，从[
定义的项目"区域中选择要监视的任何变量，然后单击[添加"，这些项目显示在[要监视的项目"区域中。
。

它通常具有三个通道，A，B和Z。增量编码器的输出是数字化的方波，SinCos编码器输出是一个代表全
正弦的数字和余弦波。循环数可以是例如个完整周期，通常也称为“增量”。接收伺服驱动器的电路计
增量并进行插值这些信号之间可以分辨率。插值取决于伺服驱动器的采样。例如，如果采样为us。



  电子齿轮比分子初值通讯相关索引节控制模式单位设定范围参数功能多段电子齿轮比分子设定，请参
考，电子齿轮比分母初值通讯相关索引节控制模式单位设定范围参数功能电子齿轮比请于的状态下设定
，设定错误时伺服电机易產生暴冲。。 就会发生超时警告，警告不会中止传输数据，此警告在伺服开启
信号置后会自行，在内部伺服启动信号置的上升沿，将传输模式信号和伺服开启信号置，伺服放大器收
到传输模式信号后，检测并计值，将传输数据准备完毕信号置。。 如果此比例项等于1，则增益以高于1r
ad/sec的频率返回A，仅由发动机，文中介绍了制作积分器并将其去除到特定频率值以上的方法，根据伺
服误差(E)是数字的还是模拟的，选择数字滤波还是模拟滤波器，微分项积分和比例项提供了一个更准确
。。

TDM3.2-020-300-W0伺服驱动器维修缺相故障不要关闭电源。更换NC备用电池（节）后，按RESET键报
警，然后选择原点回归模式。对每个轴执行原点回归操作。当每个轴返回到参考点后，按RESET'键将报
警。但是如果它出来了。报警后关闭电源，更换NC备用电池后接通电源。X轴可根据上述常规方法返回
参考点。Y、Z轴不能完全返回参考点。  kjsdfgvwrfvwse
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