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下⽂所述的预防措施是为了防⽌发⽣危险或伤害⽤⼾和其他通过⼈员安全，正确使⽤该产品。请使⽤本产品前彻底阅读和

理解这些预防措施。

【警告】

设备运⾏期间，严禁打开外壳、测量电路或触碰底板上的任何元器件及接插件。此类操作可能导致触电、设备短路或⼈⾝伤害。
如果驱动器在运⾏期间意外损坏，本公司只负责承担驱动器在保修范围内的维修和更换。
本公司声明：对于因驱动器意外损坏导致的电机失控、⼈员伤亡或财产损失等情形，本公司不承担任何赔偿责任。
严禁在存在爆炸性⽓体、易燃物质、腐蚀性⽓体、⽔溅或潮湿环境等危险场所使⽤本产品。违规操作可能引发⽕灾、触电或⼈
⾝伤害。
仅限经认证的专业⼈员执⾏本产品的安装、接线、操作及故障诊断/排除作业。⾮授权⼈员操作可能导致⽕灾、触电、⼈⾝伤害
或设备损坏。
设备通电状态下，严禁进⾏移动、安装、接线或检查操作。所有维护作业必须在切断电源并确认断电后进⾏。违规操作可能导
致触电事故。
驱动器前⾯板带有闪电箭头符号（����������）标记的终端表⽰存在⾼电压，切勿触摸，以免引发⽕灾或触电事故。该符号是国际通
⽤的⾼压警⽰标识，通常为红⾊、⻩⾊或⿊底⻩框，⾮常醒⽬。
在垂直应⽤中，必须使⽤电磁制动器。如果驱动器的保护功能被激活，电机可能⽆法正常制动，导致设备移动部件意外下落，
这会带来严重的⼈⾝伤害⻛险或造成设备损坏。
安装时必须将电机及驱动器的保护接地端⼦可靠连接⾄接地系统。未正确接地可能导致外壳带电，引发触电事故。
严禁强⾏弯曲、拉扯或挤压电缆。此类操作可能损坏绝缘层，导致短路、⽕灾或触电事故。
必须确保接线端⼦螺丝紧固到位。螺丝松动可能导致接触电阻增⼤，引发设备过热、短路，进⽽造成触电或⽕灾⻛险。
必须确保驱动器供电电压始终低于额定值。电压超标可能导致绝缘击穿、元件过热，引发⽕灾或设备永久性损坏。
执⾏维护或检查前，必须切断电源并验证断电状态。未断电操作可能引发触电事故，造成⼈⾝伤害或设备损坏。
关闭电源后，30秒内或直⾄电源LED完全熄灭前，严禁触摸驱动器连接端⼦。残留电压可能导致触电事故。
必须由合格⼈员进⾏安装、接线、操作及故障排查。⾮专业⼈员操作可能导致触电、⽕灾、⼈⾝伤害或设备损坏。
严禁⾃⾏拆卸或维修电机及驱动器。此类操作可能导致触电、⼈⾝伤害或设备损坏。如需检查或维修内部组件，请联系官⽅授
权供应商。
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输⼊电源时
电机锁轴时
保护功能启动时

电源显⽰
伺服锁轴
报警显⽰

绿
⻩
红

功� �灯�件

说�

详细说����键符�

驱动器显⽰电机转速
驱动器编码器位置
驱动器显⽰当前内部温度
电机运⾏⽅向
驱动器显⽰当前软件版本

参数�

选择各种功能
确认输⼊数据或进⼊某个参数设置项
数据循环移位
数据循环⾃加

功能键
确认键
移位键
⾃加键

备�说�接⼝

颜�

脉冲正向输⼊⼝

脉冲负向输⼊⼝

⽅向正向输⼊⼝

⽅向负向输⼊⼝

编码器A+输出⼝

编码器Ａ-输出⼝

编码器B+输出⼝

编码器B-输出⼝

编码器Z+输出⼝

编码器Z-输出⼝

报警信号输出⼝（OC⻔）

定位完成信号输出⼝（OC⻔）

伺服锁轴输⼊⼝

报警复位输⼊⼝

编码器Z相输出⼝（OC⻔）

刹⻋信号正极输出⼝Break+

刹⻋信号负极输出⼝Break-

驱动器内部参考地GND

外部电源0V

外部电源+24V

请采⽤0.15mm²

以上的多芯双绞
屏蔽电缆

驱动�正⾯�件��
SD��

状态监视显⽰

���码�显⽰

���键
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脉冲输⼊⼝为单向光耦输⼊⼝，5V的脉冲信号。输⼊脉冲正负极不
可反接，虽然反接不会造成驱动器损坏，但会导致驱动器内部CPU
⽆法接收到脉冲信号，⽽使电机⽆法运⾏。驱动器脉冲输⼊⼝，可适
应OC⻔输出接线⽅式，也可兼容线性差分输出⽅式。通过P1参数设
置，可以更改脉冲细分。如果将P1设置为9（10000脉冲/圈），输⼊脉
冲100KHz则使电机⼯作在600转/min。通过更改P4参数，可以将
CW/CCW(双脉冲⼯作⽅式)切换PULSE/DIR（单脉冲⼯作⽅式）。通
过更改P5参数，可以让电机运⾏⽅向取反。

驱动器内置差分输出器，为外部控制设备（如PLC，运动控制卡）提供
了电机编码器的A、B、Z相信号。如果控制设备所发脉冲频率过⾼，或
加速度设置太⼤，亦或电机所带负载转动惯量较⼤，则可能导致驱动
器最终因电机实际位置⽆法实时跟上⽬标位置⽽失步。由于驱动器
提供了电机编码器A、B、Z相信号，所以，可以⽤它作为电机转⼦实际
位置检测。

编码器差分输出⼝（5~10）

CW/CCW 脉冲输⼊⼝（1~4）

电机绕组A的正向驱动输出⼝
电机绕组A的负向驱动输出⼝
电机绕组B的正向驱动输出⼝
电机绕组B的负向驱动输出⼝

备�说��⼝

电源输⼊+，电源的电压范围是Vs

电源输⼊-，电源参考地GND

�制�⼝详细说�

⑥电�动⼒线�⼝

⑦电�输��⼝

备�说��⼝

编码器A+输⼊⼝

编码器A-输⼊⼝

编码器B+输⼊⼝

编码器B-输⼊⼝

编码器Z+输⼊⼝

编码器Z-输⼊⼝

5VDC输出⼝（5V电机编码器电源+）

OVDC输出⼝（5V电机编码器电源-）

FG（外壳地）

未⽤

请采⽤0.15mm²以上
的8芯双绞屏蔽电缆

请采⽤0.5mm²以上的
4芯电缆

电源范围：
24VDC(28~60SD型驱动器）
40~70VDC（86SD型驱动器）

备�说�

紧密接头引脚号

⑤编码��⼝

�⼝

编码器14P公插头

控制I/O接⼝，20P公插头

此处有斜⻆缺⼝

此处有斜⻆缺⼝
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当驱动器⾃⾝检测到⼯作不正常时，不仅会显⽰报错，⽽且还会通
过报警⼝（11脚）对外部电源地（19脚）作OC开路处理。直到驱动器
重新上电，或报警复位⼝有信号输⼊，才能清除驱动器的报警状态，
重新运⾏。报警信号在驱动器正常运⾏时为闭合状态，报警时为开
路状态。

当驱动器根据P3所设置的定位模式，完成定位以后，便会通过定位
完成⼝（12脚）对外部电源地（19脚）导通。

ALARM报警（OC⻔）输出⼝（11，19）

定位完成（OC⻔）输出⼝（12，19）

驱动器除了以差分输出形式引出了编码器的Z相信号，也以OC⻔形
式引出了Z相信号。当编码器到达零位时，Z相输出⼝（15脚）与外部
电源地（19脚）导通。⼀旦过了零位，Z相输出⼝（15脚）与外部电源
地（19脚）⽴刻断开。�����������������

Z相（OC⻔）输出⼝（15，19）

伺服锁轴（光耦）输⼊⼝（13，19，20）

若将（19脚，20脚）接上外部电源，将伺服关闭输⼊⼝（13脚）与外部
电源地（19脚）短接导通，则可以关闭伺服功能，电机不再锁轴。

��������������� 报警复位（光耦）输⼊⼝（14，19，20）

若将（19脚，20脚）接上外部电源，将报警复位输⼊⼝（14脚）与外部
电源地（19脚）短接导通，则可清除驱动器内部的报警信号。当然，
如果错误再次发⽣，该⽅式并不能起到屏蔽报警的效果。�

Break+, Break-制动刹⻋输出⼝（16, 17, 19, 20）

当驱动器正常运转时，驱动器将外部电源从（16脚，17脚）引出，当驱
动器检测到错误报警时，Break-输出⼝（17脚）与外部电源地（19脚）
断开。该⼝可以⽤来驱动步进电机外置刹⻋线圈。
���������������

驱动器 外置控制设备

输出电路

驱动器 外置控制设备

驱动器外置控制设备

输⼊电路

电路

制动线圈

⽤紧急停⽌进⾏切断

驱动器

⼩于

⼩于DC30V�⼩于3A
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配线图

差分输出脉冲控制器

外部电源0V

外部电源+24V

电源：24VDC（28〜60SD型驱动器）
�����������40~70VDC（86SD型驱动�）

外部电源0V

外部电源+24V

V+电压范围5-24VDC

5VDC时不⽤串电阻R=0Ω
12VDC时必须串电阻R=1kΩ
24VDC时必须串电阻R=2KΩ

驱动器驱动器

OC输出脉冲控制器

脉�⼝�线��

电源：24VDC（28〜60SD型驱动器）
�����������40~70VDC（86SD型驱动�）

�线总图

Pulse(CW+)脉冲正向输⼊⼝
Pulse(CW-)脉冲负向输⼊⼝
Dir+(CCW+)⽅向正向输⼊⼝
Dir-(CCW-)⽅向负向输⼊⼝
编码器Á�+输岀⼝
编码器Å-输岀⼝
编码器в+输岀ロ
编码器B-输出⼝
编码器Ｚ+输出⼝
编码器Ｚ-输出⼝
报警信号输出⼝（OC⻔）

定位完成信号输出⼝（OC⻔）

编码器Z相输出⼝（OC⻔）

伺服使能输⼊⼝

报警复位输⼊⼝

刹⻋信号正极输出⼝Break+
刹⻋信号负极输出⼝Break-
驱动器内部参考地GND
外部电源0V
外部电源+24V

电源：24VDC（28〜60SD型驱动器）
�����������40~70VDC（86SD型驱动�）

屏蔽处理

断电制动器电源

编码器

驱动器
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��1、标�成�电��驱动�配��件，不配电缆（电缆��）�
�������2、电�动⼒电缆��和电�电缆必须⽤�线��保证����，����不�⽽导���打�产⽣�压⼤电�，烧�驱动��
�������3、编码�电缆和�制电缆请⽤双绞��电缆，否则����于�界�⼲�的�⼒�
�������4、其他��规�可�制。

电�
电��量

匹配电机最⼩电源功率：
28SS系列30W
39SS系列45W
42SS系列50W
57SS系列100W
60SS系列120W
86SS系列250W

匹配断电制动器，最⼩电源功率：
42SS系列8W
57~60SS系列110W
86SS系列15W

型�

线⻓5⽶线⻓3⽶线⻓２⽶
��

编码器电缆

电机动⼒电缆
标准电缆

（不耐折弯）

电缆型���

2位接插端⼦

配件 ��
电机端

电缆
电��量

电�
�性

�性

电源负极

电源正极

电缆
��配件

驱动��

标号与端⼦上所⽰标号⼀致

从此⽅向看

标号与端⼦上所⽰标号⼀致

此处有缺⼝

从此⽅向看

电缆�头
电��

��
电缆

��配件
驱动��

�电制动�电缆�线��

��电�动⼒电缆相�必须�图纸�线，否则不�正常�⾏。

电�电缆�线��

电�动⼒电缆��

编码�电缆�线��
电��

电缆�头��
电缆

���形
驱动��
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��28~60SD驱动��86SD驱动������，其他尺⼨��⼀样。

若⽆报警，且LED⻩⾊灯亮，设置控制脉冲类型（P04）和电机每转脉冲数（P1），保存参数。

给驱动器上电，观察驱动器LED灯有⽆报警。

按“配线图”做好线，连接设备，保证设备之间连接良好。

向驱动器内发脉冲信号，电机即可转动，显⽰⾯板上，显⽰相应显⽰选项内容。

�观尺⼨���
28~60SD驱动器 86SD驱动器

此处有斜⻆缺⼝

此处有斜⻆缺⼝

控制I/O接⼝，20P公插头
编码器14P公插头

简单使⽤
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修改值

按��������键

按���������������键

下⼀运⾏参数

保留

电机每转脉冲数

设置

脉冲类型

电机⽅向

显⽰刷新时间

详细说����键符�

详细说����键符�

显⽰⾯�更�驱动���

�键��

�码�显⽰��

显⽰⾯�操作⽰�图

按��������键

存储参数
转速-RPM

版本号

功率温度-摄⽒度

按��������键

定位脉冲数

密码

恢复⼯⼚默认参数

恢复为客⼾默认参数

按��������键
1s后

保存为客⼾默认参数保留功能

按��������键

按��������键

按��������键

辅助功能

按��������键存储参数
1s后

按��������键

按��������键运⾏参数

转速-RPM

转⼦位置

功率温度-摄⽒度

电机⽅向

版本号

按��������键按��������键

按��������键

按��������键

断电前显⽰选项

显⽰参数

电源ON

����开头的数据项表⽰显⽰选项

����开头的数据项表⽰可设置的运⾏参数选择

将当前所使⽤的参数存⼊EEPROM中

����������开头数据项表⽰辅助功能

选择各种功能

确认输⼊数据或进⼊某个参数设置项

数据循环移位

数据循环⾃加

功能键

确认键

移位键

⾃加键

显⽰参数

设置参数

内存功能

辅助功能
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����调节等级��值��� ������值 调节等级
��设�

细�说�
��� ��值 脉�/转（PPR）

��� 说� �⼚默认值 �值范围

显⽰范围 单���� 说�

P��项相�内�

D显⽰项相�内�

显⽰内容
细分设置
增益设置
定位设置

单双脉冲设置
⽅向取反

显⽰刷新率
恢复出⼚参数密码

驱动器显⽰电机转速
驱动器编码器位置

驱动器显⽰当前内部温度
电机运⾏⽅向

驱动器显⽰当前软件版本
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��输����为CW模式。

���

FUN辅助功�

��值 说�

说����

该值越⼤，显⽰刷新间隔时间越⻓

保存客⼾参数

恢复客⼾参数

恢复出⼚默认值

显⽰��间�时间

����模式F、S分别代�快���和精���。当设�为快���模式F时，电����，⼀�����成脉�����发����成��。
������当设�为精�响应模式S时，电����且��已�电��制在����成脉����的范围内，�输����成��。

双脉冲（反转）

脉冲+⽅向（反转）脉冲+⽅向（正转）

双脉冲（正转）

单/双脉�

�向��

��� ��值 说�

��� ��值 说�

���成脉�����模式��值���成脉�����模式��值���
��设�

定位脉冲位置

⽬标位置范围

快速定位完成输出

精度定位完成输出
时间

时间

时间
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范围
说�或使⽤�件代�符�

�⼤�⼩
单�

电源输⼊电压

电源输⼊电流

输⼊脉冲电压

输⼊脉冲电流

报警信号导通电流（OC⻔输出）

定位完信号导通电流（OC⻔输出）

Z相信号导通电流（OC⻔输出）

伺服使能信号导通电流（输⼊光耦）

报警信号位复导通电流（输⼊光耦）

外接电源电压

刹⻋制动时Break输出⼝电流

5V电源输出电流

编码器信号输⼊电压

编码器信号输⼊⾼电平电流

编码器信号输⼊低电平电流

⼯作环境温度

储存环境温度
��超���使⽤�件��驱动��成损�。

��使⽤�件

电源输⼊电压

电源输⼊电流

输⼊脉冲⼝的⾼电平电压

输⼊脉冲⼝的低电平电压

输⼊脉冲⼝的电流

编码器信号输出负载阻抗

编码器信号输出电流

报警信号导通电流（OC⻔输出）

定位完成信号导通电流（OC⻔输出）

伺服关闭信号导通电流（输⼊光耦）

报警信号位复导通电流（输⼊光耦）

外接电源电压

刹⻋制动信号输出电流

驱动器内部5V电源输出内阻

驱动器内部5V电源输出电流

编码器信号输⼊⾼电平电压

编码器信号输⼊低电平电压

编码器信号输⼊⾼电平电流

编码器信号输⼊低电平电流

⼯作环境温度

储存环境温度

�⼤典型�⼩
单�

范围
说�或使⽤�件代�符�

��使⽤�件
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单��⼤典型�⼩I/O⼝

单��⼤典型�⼩编码��⼝

范围
说�或使⽤�件代�符�

�⼤典型�⼩
单�

脉冲输⼊信号最⾼频率

脉冲输⼊信号最⼩⾼电平脉宽

脉冲输⼊信号最⼩低电平脉宽

脉冲⼝光耦上升延时时间

脉冲⼝光耦下降时时间

脉冲延时电路上升延时时间

脉冲延时电路下降延时时间

闭环系统脉冲指令的响应时间

EEPROM存储延迟时间

电机空载直跳频率

���⽰括�内的���应86SD驱动���。*
����������配电��⼩电�功��28SS��30W，42SS��50W，57SS��100W，60SS��120W，86SS��250W。

电机型号60SM/86SM*

500KHz是在细分为9时测得
转速=3000rpm/2580rpm*,细
分为9,电机型号60SM/86SM*

5V电源输出电压（I5V=500mA）

5V电源短路电流

判断逻辑为低时的输⼊信号阀值

判断逻辑为⾼时的输⼊信号阀值

编码器信号输⼊⾼电平电流

编码器信号输⼊低电平电流

判断逻辑为低时的输⼊信号阀值

判断逻辑为⾼时的输⼊信号阀值

输⼊脉冲电流

编码器信号输出⾼电平电压

编码器信号输出低电平电压

编码器信号输出短路电流

报警信号导通电流（OC⻔输出）

定位完信号输出电流（OC⻔输出）

伺服关闭信号输⼊电流（输⼊光耦）

报警信号位复输⼊电流（输⼊光耦）

外部电源击穿电压

刹⻋制动信号输出电流

电源静态输⼊电流

驱动器伺服使能状态下的静态电流

备�单�
范围

代�符�
�⼤典型�⼩

说�或使⽤�件

电⽓�性

响应�性
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驱动器输出电流⼤于控制电流范围

电机运转速度超过额定转速

输⼊的脉冲⽬标位置与电机实际位置两者相差太⼤（即位置偏差过⼤）

电机在⼀定时间内⽆法启动或达不到要求的运⾏速度

驱动器内部温度超过额定温度

驱动器⺟线电压过⾼

电机线连接错误或没有接线

电机编码器连接错误或没有接线

驱动器内部电机⺟线电压过低

输⼊驱动器的电源电压过低

当驱动器定位完成后，却检测到位置错误

驱动器内部系统错误

驱动器内部程序错误

驱动器内部换向出错

输⼊驱动器的电源电压过⾼

检查电机接线是否有短路

检查P1细分设置是否正确，检查输⼊信号脉冲频率正确

检查输⼊脉冲频率是否正确，检查脉冲信号的加速度设置是否适宜。检查电机是否短路或缺相

检查电机是否外部堵转

检查驱动器散热⽚温度过⾼

检查电机绕组接线
检查电机编码器接线
尝试电机空载运⾏，若⽆报警，请检查供电电源功率是否不够
检查供电电源电压是否过低
检查编码器接线

返ㄏ维修

返⼚维修

返⼚维修

检查供电电源电压是否过⾼

电机⻓时间急速加减速运⾏，导致泄放电阻泄放能⼒不够产⽣⾼压报警。检查脉冲信号的减速度设置是否适
宜，建议加⻓加减速时间。

可能为编码器的电源5V短路导致内部保护电路启动。请断开电机编码器线，断电3分钟，再上电如正常显⽰
为确定编码器线接线有短路问题，仔细检查编码线。如不能正常显⽰，为驱动器内部电源损毁，返⼚维修。

请检查脉冲控制⽅式是否正确设置及接线是否正常，是否存在段线及接触不良问题。如都正常请联系经销商
⼯程师协助判断问题。

过流

过速

失步

过载

过热

过压

电机线错接

編码器镨接

定位错误

系统镨误

程序错误

换向错误

电源过压

⽋压

故�����
��处理办�报�显⽰

数码管⽆显⽰

电机不能正反转

由于⼀些⼯业因素存在，⽆法保证⽤⼾在调试过程中不出现问题，当驱动器因为使⽤不当，⽽出现错误时，它会通过显⽰⾯板显⽰以下的
错误报警代码。

报�显⽰ 故���

错误报�提⽰

错误报�提⽰���检查办�
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输⼊电源时
电机锁轴时

保护功能启动时

�灯�件
电源显⽰
伺服锁轴
报警显⽰

功�颜�
绿
⻩
红

②脉��型�电��转脉���的�码开�设�

①状态监视显⽰

脉��型
双脉冲（正反转脉冲）
单脉冲（脉冲+⽅向）

��

内容

脉�/转（PPR)SW4SW3SW2��

SW1

③�制I/O接⼝
�⼝ 说� 备�

Pulse(CW+)脉冲正向输⼊⼝
Pulse(CW-）脉冲负向输⼊⼝
Dir+(CCW+)⽅向正向输⼊⼝
Dir-(CCW-)⽅向负向输⼊⼝
伺服锁轴输⼊⼝
报警信号输出⼝（OC⻔）
定位完成信号输出⼝（OC⻔）
外部电源0V
外部电源+24V

请采⽤0.15mm²
以上的多芯双绞
屏蔽电缆

�⼝ 说� 备�

请采⽤0.15mm²
以上的6芯双绞屏
蔽电缆

编码器A+输⼊⼝
编码器A-输⼊⼝
编码器B+输⼊⼝
编码器B-输⼊⼝
5VDC输出⼝（电机编码器电源+）
0VDC输出⼝（电机编码器电源-）

���码开���ON”=1“OFF”=0

④编码��⼝

28~60ED系列

86ED系列

内容

驱动�正⾯�件��
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当驱动器⾃⾝检测到⼯作不正常时，不仅会显⽰报错，⽽且还会
通过报警⼝（6脚）对外部电源地（8脚）作OC开路处理，直到
驱动器重新上电，才能清除驱动器的报警状态，重新运⾏。报警
信号在驱动器正常运⾏时为闭合状态，报警时为开路状态。

ALARM报警（OC⻔）输出⼝（6，8）

驱动器根据所设置的定位模式，完成定位以后，便会通过定位
完成⼝（7脚）对外部电源地（8脚）导通。

定位完成（OC⻔）输出⼝（7，8）

伺服锁轴（光耦）输⼊⼝（5，8）

若将（8脚、9脚）接上外部电源，将伺服关闭输⼊⼝（5脚）与外部电
源地（8脚）短接导通，则伺服松轴，电机不再锁轴，以便可以⼈⼿
推动于电机相连的负载。

脉冲输⼊⼝为单向光耦输⼊⼝，5V的脉冲信号。输⼊脉冲正负极
不可反接，虽然反接不会造成驱动器损坏，但会导致驱动器内部
CPU⽆法接收到脉冲信号，⽽使电机不转。驱动器脉冲输⼊⼝，
可适应OC⻔输出接线⽅式，也可兼容线性差分输出⽅式。通过
SW2-SW3-SW4参数设置，可以更改脉冲细分。通过更改SW1参
数，可以切换CW/CCW(双脉冲⼯作⽅式域PULSE/DIR（单脉冲
⼯作⽅式）。

驱动器输出电路

外置控制设备驱动器

外置控制设备 驱动器

驱动器输⼊电路

脉冲输⼊电路

驱动器外置控制设备CW/CCW脉冲输⼊⼝（1~4）

�⼝ 说� 备�

电源输⼊+，电源的电压范围是Vs
20VDC<VS<70VDC

电源输⼊-，电源参考地GND

28~42ES系列建议输⼊电压24VDC；
57~86ES系列建议输⼊电压48VDC；
电压提升可提⾼动态⼒矩，故可酌情提升输⼊
电压，但不可⾼于70VDC。

28~60ES系列建议采⽤0.5mm²以上的4芯电缆；
86ES系列建议采⽤0.75mm²以上的4芯电缆。

电机绕组A的正向驱动输出⼝
电机绕组A的负向驱动输出⼝
电机绕组B的正向驱动输出⼝
电机绕组B的负向驱动输出⼝

�⼝ 备�说�

�制�⼝详细说�

⑥电�输��⼝

⑤电�动⼒线�⼝
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伺服使能输⼊⼝

报警信号输出⼝（OC⻔）

定位完成信号输出⼝（OC⻔）

脉冲正向输⼊⼝

脉冲负向输⼊⼝

⽅向正向输⼊⼝

⽅向负向输⼊⼝

��28~42ES���议输�电压24VDC，57~86ES���议输�电压48VDC;
������电压提升可提�动态⼒�，故可酌情提升输�电压，但不可�于70VDC。

配线图

�线总图

差分输出脉冲控制器ОC输岀脉冲控制器

V+电压范围5-24VDC
5VDC时不⽤串电阻R=0Ω
12VDC时必须串电阻R=1KΩ
24VDC时必须串电阻R=2KΩ

��28~42ES系列建议输�电压24VDC，57~86ES系列建议输�电压48VDC；
������电压提升可提�动态⼒�，故可酌情提升输�电压，但不可�于70VDC。�

外部电源0V

外部电源+24V

电源 电源

外部电源0V

外部电源+24V

屏蔽处理

继电器驱动信号断电器供电

断电
制动器

制动器
电源

编码器

电机

驱动器
屏蔽处理

屏蔽处理

电源
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编码�电缆�线��
驱动��

配件 ��
电��（�精�） 电��（中精�）

电缆�头��电缆�头��
电缆

��1、标�成�电��驱动�配��件，不配电缆（电缆��）�
�������2、⾼精度编码�电缆请选⽤-J，中精度编码�电缆不选⽤-J（; 例：⾼精度ES-E-2M-J，中精度ES-E-2M）
�������3、电�动⼒电缆��和电�电缆必须⽤�线��保证����，����不�⽽导�打�产⽣�压⼤电�，烧�驱动��
�������4、编码�电缆和�制电缆请⽤双绞��电缆，否则����于�界�⼲�的�⼒�
�������5、其他特殊规�可�制。

电缆型���

电�

电��量�性
电缆

��

电机端

配件

电缆�头

电��
电缆

����

驱动��

电缆

配件

驱动��

匹配电机驱动最⼩电源功率：
28ES 系列30W
39ES 系列45W
42ES 系列50W
57ES 系列100W
60ES�系列120W
86ES�系列250W

电源
负极

电源
正极

电��量�性

电�

匹配断电制动器最⼩电源功率：
42ES 系列8W
57~60ES 系列10W
86ES 系列15W

��配件

编码器电缆

电机动⼒电缆（28~60ES系列）

电机动⼒电缆（86ES系列）

��
型�

线⻓2⽶ 线⻓3⽶ 线⻓5⽶

���精��中精�的电缆�头有��<⻅上图>。

电�动⼒电缆��

��电�动⼒电缆相�必须�图纸�线，否则不�正常�⾏。

电�电缆�线��

2位接插端⼦

�电制动�电缆�线��

标准电缆
（不耐折弯）

从此⽅向看

标号与端⼦上所⽰标号⼀致

标号与端⼦上所⽰标号⼀致

此处有缺⼝

从此⽅向看

标号与端⼦上所⽰标号⼀致
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�观尺⼨���

脉�/转(PPR)��

内容

电��转脉���说�

四、向驱动器内发脉冲信号，电机即可转动。

三、若⽆任何报警，且LED⻩⾊灯亮，设置控制脉冲类型(SW1)和电机每转脉冲数
�������(SW2，SW3，SW4)

⼆、给驱动器上电，观察驱动器LED灯有⽆报警。

⼀、按“配线图”做好线，连接设备，保证设备之间连接良好。

简单使⽤

86ED系列28~60ED系列

���码开���ON”=1����“OFF”=0
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电源输⼊电压
电源输⼊电流
输⼊脉冲低电平电压(@5V）

输⼊脉冲⾼电平电压(@5V)

输⼊脉冲低电平电压(@24V)

输⼊脉冲⾼电平电压(@24V)

输⼊脉冲电流(@5V)

输⼊脉冲电流(@24V)

伺服使能信号输⼊电流
报警信号输出电流
定位完信号输出电流
5V电源输出负载阻抗
5V电源输出电流
编码器信号输⼊低电平电压
编码器信号输⼊⾼电平电压
编码器信号输⼊低电平电流
编码器信号输⼊⾼电平电流
⼯作环境温度
储存环境温度

备�单�
�⼤�⼩

范围
说�或使⽤�件代�符�

单/双脉�

电源输⼊电压
输⼊脉冲电压(@5V)

输⼊脉冲电流(@5V)

输⼊脉冲电压(@24V）

输⼊脉冲电流(@24V）

伺服使能信号输⼊电流
报警信号输出电流
定位完信号输出电流
5V电源输出电流
编码器信号输⼊电压
⼯作环境温度
储存环境温度

说�或使⽤�件代�符�

脉��型�� 正转指� �转指�SW1

驱动器及电机正常运⾏

��使⽤�件

��使⽤�件

备�单�
�⼤�⼩ 典型

范围

单脉冲

双脉冲

内容

��*为86ED系列驱动��

�:T>1.25μs，T1>500ns,T2>700ns，T3>1μs，T4>500ns���拔码开���ON”=1“OFF”=0
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操作⼿册

备�单�

单�

�⼤典型�⼩

备��⼤典型�⼩

范围
说�或使⽤�件代�符�

单� 备�

�⼤典型�⼩

5V电源短路电流

判断逻辑为低时的输⼊信号阀值

判断逻辑为⾼时的输⼊信号阀值

编码器信号输⼊低电平电流

编码器信号输⼊⾼电平电流

5V电源输出电压

编码��⼝

报警信号输出电流

定位完信号输出电流

判断逻辑为低时输⼊信号阀值

判断逻辑为⾼时输⼊信号阀值

判断逻辑为低时输⼊信号阀值

判断逻辑为⾼时输⼊信号阀值

I/C⼝
电源静态输⼊电流

��为86ED��驱动��*

��为86ED��驱动��*

备�单�
范围

说�或使⽤�件代�符�

电⽓�性

脉冲输⼊信号最⼩⾼电平脉宽

脉冲输⼊信号最⼩低电平脉宽

脉冲⼝光耦上升延时时间

脉冲⼝光耦下降延时时间

脉冲延时电路上升延时时间

脉冲延时电路下降延时时间

闭环系统脉冲指令的响应时间

EEPROM存储延迟时间

脉冲输⼊信号最⾼频率

电机空载直跳频率

500KHz是在细分为9时测得
转速=3000rpm/2580rpm*,细
分为9,电机型号60EM/86EM*

电机型号60EM/86EM*

响应�性
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操作⼿册

检查电机接线是否有短路

检查P1细分设置是否正确，检查输⼊信号脉冲频率正确

检查输⼊脉冲频率是否正确，检查脉冲信号的加速度设置是否适宜。检查电机是否短路或缺相

检查电机是否外部堵转

检查驱动器散热⽚温度过⾼

检查电机绕组接线

检查电机编码器接线

尝试电机空载运⾏，若⽆报警，请检查供电电源功率是否不够

检查供电电源电压是否过低

检查编码器接线

返⼚维修

返ㄏ维修

返ㄏ维修

检查供电电源电压是否过⾼

电机⻓时间急速加减速运⾏，导致泄放电阻泄放能⼒不⾜产⽣⾼压报警。检查脉冲信号的加减速度设置
是否适宜，建议加⻓加减速时间。

可能为编码器的电源5V短路导致内部保护电路启动。请断开电机编码器线，断电3分钟，再上电如正常显
⽰为确定编码器线接线有短路问题，仔细检查编码线。如不能正常显⽰，为驱动器内部电源损毁，返⼚
维修。

请检查脉冲控制⽅式是否正确设置及接线是否正常，是否存在段线及接触不良问题。如都正常请联系产
品供应商的⼯程师协助判断问题。

闪烁1次

闪烁2次

闪烁3次

闪烁4次

闪烁5次

闪烁7次

闪烁8次

闪烁10次

闪烁11次

闪烁12次

闪烁13次

闪烁14次

闪烁6次

闪烁9次

LED灯不亮

电机不能正反转

驱动器输出电流⼤于控制电流范围

电机运转速度超过额定转速

输⼊的脉冲⽬标位置与电机实际位置两者相差太⼤（即位置偏差过⼤）

电机在⼀定时间内⽆法启动或达不到要求的运⾏速度

驱动器内部温度超过额定温度

驱动器⺟线电压过⾼

电机线连接错误或没有接线

电机编码器连接错误或没有接线

驱动器内部电机⺟线电压过低

输⼊驱动器的电源电压过低

当驱动器定位完成后，却检测到位置错误

驱动器内部系统错误

驱动器内部程序错误

驱动器内部换向出错

输⼊驱动器的电源电压过⾼

闪烁1次

闪烁2次

闪烁3次

闪烁4次

闪烁5次

闪烁6次

闪烁7次

闪烁8次

闪烁10次

闪烁11次

闪烁12次

闪烁13次

闪烁14次

闪烁9次

过流

过速

失步

过载

过热

过压

电机线错接

编码器镨接

定位错误

系统错误

程序错误

换向镨误

电源过压

⽋压

��处理办�报�显⽰

故���说�报�显⽰

由于⼀些⼯业因素存在，⽆法保证⽤⼾在调试过程中不出现问题，当驱动器因为使⽤不当，⽽出现错误时，它会通过红⾊LED灯显⽰以下的
错误报警信息。

错误报�提⽰

错误报�提⽰���检查办�

故������下
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