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辽宁模块式驱动器

生成日期: 2025-10-25

伺服驱动器在有脉冲输出时不运转，如何处理?①监视控制器的脉冲输出当前值以及脉冲输出灯是否闪烁，
确认指令脉冲已经执行并已经正常输出脉冲。②检查控制器到驱动器的控制电缆，动力电缆，编码器电缆是否
配线错误，破损或者接触不良。③检查带制动器的伺服驱动器其制动器是否已经打开。④监视伺服驱动器的面
板确认脉冲指令是否输入。⑤Run运行指令正常。⑥控制模式务必选择位置控制模式。⑦伺服驱动器设置的输入
脉冲类型和指令脉冲的设置是否一致。⑧确保正转侧驱动禁止，反转侧驱动禁止信号以及偏差计数器复位信号
没有被输入，脱开负载并且空载运行正常，检查机械系统。在不使用伺服驱动器的情况下，也要定期对其进行
整体检查，以保证其使用寿命。辽宁模块式驱动器

伺服驱动器的接地8个注意事项如下：①正确的屏蔽接地处，是在其电路内部的参考电位点上，这个点取决
于噪声源和接收是否同时接地，或者浮空。②要确保屏蔽层在同一个点接地使得地电流不会流过屏蔽层。③避
免多种连接大地方式产生的地回路很容易受噪音影响而在不同的参考点上产生电流。④在交流电源与驱动器直
流总线之间没有隔离的情况下，不能将直流总线的非隔离端口或非隔离信号接在地面上，会导致设备损坏及人
员伤害等情况。⑤避免伺服驱动器接到外部电源的地，将直接影响到控制器和驱动器的工作。⑥交流的公共电
压并不是对大地的，在直流总线和大地之间可能会有很高的电压，禁止直接接地。⑦在伺服系统中，公共地与
大地在信号端必须要连接在一起。⑧为了保持命令参考电压的恒定，要将伺服驱动器的信号地接到控制器的信
号地。辽宁模块式驱动器伺服驱动器（servo drives）又称为“伺服控制器”、“伺服放大器”。

伺服驱动器的6大基本要求：1、调速范围宽。2、定位精度高。3、有足够的传动刚性和高的速度稳定性。4、快
速响应，无超调：为了保证生产率和加工质量，除了要求有较高的定位精度外，伺服驱动器还要求有良好的快
速响应特性，即要求跟踪指令信号的响应要快，因为数控系统在启动，制动时要求加、减速度足够大，缩短进
给系统的过渡过程时间，减小轮廓过渡误差。5、低速大转矩，过载能力强：一般来说，伺服驱动器具有数分钟
甚至半小时内1.5倍以上的过载能力，在短时间内可以过载4～6倍而不损坏。6、可靠性高：要求数控机床的进
给驱动系统可靠性高，工作稳定性好，具有较强的温度、湿度、振动等环境适应能力和很强的抗干扰的能力。

采用伺服驱动器—电动机互馈对拖的测试平台。这种测试系统由四部分组成，分别是三相PWM整流器、被
测伺服驱动器—电动机系统、负载伺服驱动器—电动机系统及上位机，其中两台电动机通过联轴器互相连接。
被测电动机工作于电动状态，负载电动机工作于发电状态。被测伺服驱动器—电动机系统工作于速度闭环状态，
用来控制整个测试平台的转速，负载伺服驱动器—电动机系统工作于转矩闭环状态，通过控制负载电动机的电
流来改变负载电动机的转矩大小，模拟被测电机的负载变化，这样互馈对拖测试平台可以实现速度和转矩的灵
活调节，完成各种试验功能测试。上位机用于监控整个系统的运行，根据试验要求向两台伺服驱动器发出控制
指令，同时接收它们的运行数据，并对数据进行保存、分析与显示。伺服驱动器是市场需求下产生的一种工业
产品。

伺服驱动器维修检测方法：电机失速故障原因：速度反馈的极性搞错。处理方法：可以尝试以下方法。a.如
果可能，将位置反馈极性开关打到另一位置。(某些驱动器上可以)，b.如使用测速机，将驱动器上的TACH+
和TACH-对调接入。c.如使用编码器，将驱动器上的ENCA和ENCB对调接入。d.如在HALL速度模式下，将驱动
器上的HALL-1和HALL-3对调，再将Motor-A和Motor-B对调接好。故障原因：编码器速度反馈时，编码器电
源失电。处理方法：检查连接5V编码器电源。确保该电源能提供足够的电流。如使用外部电源，确保该电压是
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对驱动器信号地的。伺服驱动器的性价比非常高，受到各大生产商的青睐。辽宁模块式驱动器

伺服驱动器内部结构由电源电路、继电器板电路、主控板电路、驱动板电路及功率变换电路组成。辽宁模
块式驱动器

伺服驱动器有那么神乎其神吗？也别把那东西想得那么复杂，伺服的基本条件是闭环控制。什么是闭环控
制？无非就是和输出马达组合成一个环路，有反馈而已。变频器也有反馈，比如电流传感器就是。伺服的反馈
要求更苛刻一些，要求电机每转动一下的位置信息主控制板都要知道。通俗点说就是：快了就慢下来，慢了就
加快一点。这个说起来容易做起来难，要知道动态，惯性，负载变化都在瞬息万变，马达那边出了什么幺蛾子，
伺服驱动器马上就知道，而且要做出对应的处理措施，这并不是一件容易的事。辽宁模块式驱动器


