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使用 
 

本章節說明驅動器到貨時以及安裝時的確認事項。 

 

 

產品到貨時的確認 ....................................................................................... 1-１ 

 機型與尺寸 ................................................................................... 1-２ 

 安裝場所的確認與管理 ............................................................... 1-５ 

 安裝方向與空間 ........................................................................... 1-６ 

 其他安裝注意事項 ....................................................................... 1-８ 

 

1 



第一章 使用 

        
  

1-１

  

產品到貨時的確認 

產品到貨後請確認以下項目。 

表 1.1 確認專案 

確認專案 確認方法 

與定購的商品是否不一樣？ 請確認驅動器側面的銘牌『MODEL』一欄 

有否破損的地方？ 看一下整體外觀，檢查運輸中有否受損。 

螺絲釘等緊固部位有無鬆動？ 必要時，請用螺絲刀檢查一下。 

 

 銘牌舉例 

以三相 AC 400V 11KW 規格為例： 

MODEL：驅動器型號 

INPUT：輸入電源參數 

OUTPUT：驅動器輸出參數 

SER NO：機身編號 

MASS：重量 

 

 

 

 

 驅動器型號說明 

在銘牌上的驅動器型號『MODEL』一欄裡用數位和字母表示了驅動器的系列號、電壓等級、最

大適用電機容量以及改版記號。 

 

圖 1.1 銘牌 
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圖 1.2 驅動器 7.5～75kW 的型號說明 

 

 

 機型與尺寸 

以下所示為 IMS-P4 機體的外觀。 

                       

圖 1.3  7.5～15kW 驅動器    圖 1.4  18～30kW 驅動器        圖 1.5 37～75KW 驅動器 

 機種規格 

以下所示為各機種容量的規格。 

表 1.2  400V 級機種容量的規格 

型號 IMS-P4-***** 47P5 4011 4015 4018 4022 4030 4037 4045 4055 4075

額定功率（KW） 7.5 11 15 18.5 22 30 37 45 55 75 

最大輸出電流（A）連續

5s 
31 41 50 60 74 100 125 140 185 246

最大保壓電流（A）連續

60s 
23 35 45 50 65 80 100 127 150 200
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額定電壓·額定頻率 三相 350、380、400、420V   50/60H 

容許電壓波動 +10%     -15% 

電

源

輸

入 容許頻率波動 ±5% 

(W) 500 800 800 1000 1000 1000 ※制動電

阻（必配） (Ω) 36 24 24 18 18 18 
內置 

※濾波器

（選配） 
(A) 35 35 35 50 50 80 80 100 150 180

旋轉變壓器信號線纜（必

配） 
LE30-***：***代表線纜長度，單位為 cm。 如：LE30-300 代表線纜長度為 3m 

※壓力感測器（必配） 
可選用多款壓力感測器，量程選擇對應參數 P2.02.（壓力感測器量程），輸出信號方

式選擇對應參數 P2.03.（壓力感測器輸出信號方式）。推薦：danfoss 060G3557 

※斷路器(A) （選配） 50 50 60 75 100 100 150 150 200 300

※接觸器(A) （選配） 30 30 50 50 50 80 100 100 160 250

注：若需針對貴司產品進行詳細配置（針對相應的保壓壓力、流量配置對應的伺服電機、油泵、壓力感測器等）， 

請與我公司聯繫！ 

※ 注：標識※符號專案由客戶自行購買安裝。 

 外型尺寸 

 

                         圖 1.6  7.5～15Kw 驅動器外形圖 
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圖 1.7  18.5～30kW 驅動器的外型圖 

 

                     

w
w1

HH1

D

 

                              圖 1.8 37~75Kw 驅動器外形圖 

 

 

表 1.3  7.5～75kW 安裝尺寸  

型號 IMS-P4-*****-05E0 47P5～4015 4018～4022 4030 4037 4045 4055 4075 

W 170 260 260 380 380 380 380 
安裝尺寸(mm) 

H 308 357 357 555 555 555 555 

D 181 192 192 295 295 295 295 

W1 154 188 188 310 310 310 310  

H1 292 341 341 533 533 533 533 

固定螺釘尺寸（Φmm） 7 7 7 8 8 8 8 

重量(kg) 5.6 13.6 13.6 37.6 37.6 43 43 

注：標*號數據為不常用資料，若需此資料請直接與我司聯繫！ 
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 安裝場所的確認與管理 

在如下條件的場所安裝驅動器，並維持最適當的使用條件。 
 

 

 安裝場所 

 

請安裝在滿足以下條件的場所： 

環境溫度：-10~40℃ 

環境濕度：90%RH（不結露） 

·請勿安裝在金屬粉末、油、水等容易進入驅動器內部的場所。 

·請勿安裝在有木材等易燃物的場所。 

·請勿安裝在陽光直射的場所。 

·請安裝在無油霧、灰塵、清潔的場所，或安裝在浮游物不能侵入的全封閉櫃內。 

·請安裝在無放射性的場所。 

·請安裝在無有害氣體及液體的場所。 

·請安裝在振動小的場所。 

·請安裝在鹽分少的場所。 

 周圍溫度管理 

為提高可靠性盡可能安裝在溫度不易上升的場所，安裝在封閉的箱體內時，請安裝冷卻風扇

或冷卻空調，將溫度控制在 45℃以內 

 

 作業時防止異物落入 

安裝作業時，請在驅動器上面蓋上防塵罩，注意切勿使鑽孔鐵屑等殘餘金屬落入驅動器內部。

安裝作業結束時，請拆下驅動器上蓋的防塵罩，提高通氣性和驅動器的散熱性。 
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 安裝方向與空間 

為不降低驅動器的冷卻效果，請務必按縱向安裝，並按下圖所示確保一定的空間。 

 

 
 

 

圖 1.9   7.5～15kW 安裝方向和空間    

（注：適合於 18.5～30Kw 的機型） 

 

 

 

圖 1.10   37～75KW  安裝方向和空間 
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 其他安裝注意事項 

為保證伺服油泵能夠穩定運行，請注意以下安裝注意事項。 

伺服電機安裝注意事項 

伺服電機工作過程中會出現反復高速起停的狀態，容易造成電機晃動和振動，請保證電機

安裝固定合理、牢靠，以下舉其中一種安裝固定方式（塊狀橡膠墊加螺栓固定）為例，以

供參考。 

 

圖 1.11 伺服電機安裝固定方式舉例 

 
 
 
 

 



 
 

 

 

 

接線 
本章節說明主回路端子與控制回路端子的連接。 

 

 

 連接周邊機器 .................................................................................................. 2-1 

 主回路端子的接線 .......................................................................................... 2-2 

 端子台的構成 .................................................................................................. 2-7 

 相互接線 .......................................................................................................... 2-9 

 控制回路端子的功能 .................................................................................... 2-10 
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連接周邊機器 

下圖所示為驅動器與周邊設備的標準連接示例 

 

電源

接線用斷路器

或漏電開關

電磁接觸器（MC）

輸入側抗
干擾濾波器

/電抗器

制動電阻器

驅動器

電機

（ ）

 

 

 



第二章 接線 

 
2-2 

 圖 2.1 與周邊設備的連接示例 

 

 

主回路端子的接線 

 主回路的連接方法 

這裡總結主回路輸入側、輸出側的接線和地線的接線。 

 

 主回路輸入側的接線 

在主回路輸入側，請注意以下事項。 

設置接線用斷路器 

在電源輸入端子（R，S，T）和電源之間，請務必插入連接對應驅動器的接線用斷路器（MCCB）。 

·MCCB 的容量請選為驅動器額定電流的 1.5~2 倍的容量。 

·MCCB 的時間特性請充分考慮驅動器的超載保護（額定輸出電流的 150％1 分鐘）的時間特性。 

·MCCB 供多台驅動器公用時或與其它機器公用時，請按下圖所示在故障輸出接點用順控器斷開電

源（OFF）。 

 

SA

MC

电源

MCCB
MC

驅動器

R

S

T

MC

ON
OFF

故障輸出
(b接點)

MC

MB

 

圖 2.2 設置接線用斷路器 

設置漏電斷路器 

由於驅動器的輸出是高頻脈衝波，因此有高頻漏電流產生。請在驅動器的進線側選用驅動器專用漏

電斷路器。可以除去高頻漏電流，並只檢出對人體有危險的頻帶內的漏電流。 

·驅動器專用漏電斷路器，請選用相當 1 台驅動器的動作電流 30mA 以上的漏電斷路器。 

·使用一般的漏電斷路器時，請選用相當 1 台驅動器的動作電流 200mA 以上的，動作時間為 0.1s

以上的漏電斷路器。 

 

設置電磁接觸器 

主回路電源能用外部控制端子斷開，也能用電磁接觸器斷開。但進線側的電磁接觸器使驅動器強制



第二章 接線 

 
2-3 

停止時，再生制動不動作，變為自由滑行停止。 

·用進線側電磁接觸器的 ON/OFF 控制驅動器的運行、停止，頻繁使用會引起驅動器故障。運行/停

止的操作頻率最高請選定在 30 分鐘 1 次。 

·使用數字操作器運行時，停電恢復後不能自動運行。 

·使用制動電阻器單元時，請在單元熱敏繼電器接點用外部控制端子斷開電源側的電磁接觸器。 

 

端子台的連接 

輸入電源各相與端子台的 R、S、T 端子可任意連接。 

 

設置 AC 電抗器或 DC 電抗器 

連接大容量（600KVA 以上）的電源變壓器時，或有進線電解電容的切換時，會有很大的峰值電流

流入輸入電源回路而損壞整流部分的元器件。這種情況下，請在驅動器的輸入側設置 AC 電抗器（選

擇件），或在 DC 電抗器選擇端子上設置 DC 電抗器。接入電抗器後可以改善功率因素，除去從電

源線入侵驅動器的雜訊，降低從驅動器流出的雜訊，提高抗幹擾能力。 

 

設置浪湧吸收器 

在驅動器的周圍連接感性負載（電磁接觸器，電磁繼電器，電磁閥，電磁線圈，磁制動器等），請

務必使用浪湧吸收抑制器或與二極體並聯使用，旁路二極體的額定電壓應大於回路電壓。 

 

設置電源側噪音濾波器 

可以除去從電源線侵入驅動器的噪音，也可以減低從驅動器向電源線流出的噪音。 
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MCCB

电源

其 它 的 控
制機器

驅動器

MCCB

IM

MCCB

电源

驅動器

MCCB

IM

一般用噪
音濾波器

一般用噪
音濾波器

其它的控
制機器

對驅動器的干擾，一般用噪音濾波器效果小，不能使用。

MCCB

请使用变频器专用噪音滤波器

电源

其它控
制設備

驅動器
雜訊濾
波器

MCCB

IM

 

 

圖 2.3 電源側噪音濾波器的接線示例 
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 主回路輸出側的接線 

主回路輸出側接線時，請注意以下事項。 

 

 

連接驅動器和電機 

請連接輸出端子 U、V、W 與電機引出線 U、V、W。 

運行時，請確認在正轉指令下，電機是否正轉，若電機逆轉，請將輸出 U、V、W 中的任意兩相

對調。 

 

嚴禁將電源線連接到輸出端子 

請不要將電源線連接到輸出端子 U、V、W 上。在輸出端子上加上電壓將會損壞驅動器內部元器件。 

 

嚴禁將輸出端子接地、短接 

請勿直接觸摸輸出端子；請勿使輸出線接觸驅動器外殼。這樣將有觸電和短路的危險。 

請勿將輸出線短接。 

 

嚴禁使用相位超前電解電容，噪音濾波器 

請勿在輸出回路接入相位超前電解電容 LC/RC、噪音濾波器，因驅動器輸出高次諧波，會導致過

熱，甚至燒壞元器件，對驅動器造成損壞。 

 

嚴禁使用電磁接觸器開關（MC） 

原則上，在驅動器和電機之間設置電磁接觸器開關（MC）時，不允許在運行中切換 ON/OFF。在

驅動器運行過程中，電磁接觸器開關（MC）為 ON 時，會有很大的電流流入驅動器，使驅動器的

過電流保護動作。 

為要切換商用電源等而設置 MC 時，請在驅動器和電機停止後再切換。旋轉中進行切換時，請選

擇速度搜索功能。有必要使用暫態停電對策時，請使用延遲釋放型 MC。 

 

設置熱敏繼電器的安裝 

為防止電機過熱事故，驅動器具有電子熱保護功能，一台變頻器連接多台電機運行或使用多極電

機，且在驅動器和電機之間設置有熱動型熱敏繼電器（THR）時，請在熱敏繼電器的接點處用輸入

控制端子斷開（OFF）主回路輸入側的電磁接觸器。 

 

設置輸出側噪音濾波器 

在驅動器的輸出側連接噪音濾波器，能減低無線電幹擾和感應幹擾。 
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MCCB

电源
雜訊濾
波器

驅動器 IM

感應
干擾

控制設備

信號線
調幅收音機

無線電干擾

 

 

圖 2.4 設置輸出側噪音濾波器 

 

 

抑制感應幹擾的對策 

抑制從輸出側發出的感應幹擾的方法，除了前面敘述的設置噪音濾波器以外，還有： 

1、 將接線全部接入已接地金屬管內。 

2、 距離信號線 30cm 以上，感應幹擾的影響將會減少。 

 

MCCB

电源
驅動器

IM

金屬管

距離30cm以上

信號線

控制機器
 

圖 2.5 抑制感應幹擾的對策 

抑制無線電幹擾對策 

無線電在輸入、輸出線及驅動器機體都會引起幹擾。對輸入側和輸出側都設置噪音濾波器，並將驅

動器機體設置在鐵箱內遮罩，將有利於降低無線電幹擾。 

 

MCCB

電源

金属管

驅動器
噪音濾
波器

噪音濾
波器 IM

鐵箱

 

 

圖 2.6 抑制無線電幹擾對策 

 地線的接線 

接地線時，請注意以下事項： 

·接地端子（ ）請務必接地。 

400V 級：D 種接地（接地電阻 10Ω 以下） 
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·驅動器地線請勿與焊接機和動力設備共用。 

·地線請使用電氣設備技術基準所規定的規格，並盡可能縮短接線。由於驅動器會產生漏電流，接

地端子（ ）與接地點距離太遠會導致驅動器接地端子的電位不穩定。 

·使用多台變頻器時，請勿將接地線接成回路。 

 

 

圖 2.7 地線的接法 

端子台的構成 

 

驅動介面24V&12V電源介面

端子台

數位式操作器介面

CN3 CN4CN1

多功能輸入及壓
力、流量類比量

輸入介面

多功能輸出介面
繼電器

繼電器

1
2
3
4
5

22
23
24

6
7
8
9
10
11
12
13
14
15

19
20
21

16
17
18

電機編碼器信
號輸入埠

並泵通
信介面

壓力感測器
介面

壓力感測器
供電方式選
擇

多泵並流終端
電阻

JP1

J9

J10

壓力，流量模擬量種

類選擇（默認為0~10V

輸入短接時為電流型

4~25mA輸入）

1

2

3

4

OFF ON

多泵並流
選擇開關

JP3
JP4

S1

25
26
27
28

E
15 PIN D 連接器

保留

  

    圖 2.8  7.5～75kW 控制端子 

主回路端子： 
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R S T - + B1 U V W

7.5kW～15kW主回路端子

B2

E

R S T - + BR U V W

18.5kW～30kW主回路端子

T1 T2

T1 T2

R S T U V WE

37kW～75kW主回路端子

T1 T2

 

 

圖 2.9 驅動器的端子排列 

 

 

標準連接圖 

下圖所示為驅動器的標準連接圖，因驅動器的容量不同連接有所不同。 

 

R

S

T

MCCB MC

M

U

V

W

B1
三相電源
340-420V
50/60HZ

R

S

T

+ B2

電阻

-

 

 

7.5kW～15kW 

 

 

R

S

T

MCCB MC

M

U

V

W

三相電源
340-420V
50/60HZ

R

S

T

+ BR

電阻

-

 

18.5kW～30kW 
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R

S

T

MCCB MC

M

U

V

W

三相電源
340-420V
50/60HZ

R

S

T

 

 

37kW～75kW 

 

圖 2.10 主回路端子的連接 

 

 

 

 

相互接線 

7.5～75kW 按照下圖進行接線。 
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伺服驅動器
    IMS-P4-*

*MA

*MB

M1

M2

R
S
T

L1
L2
L3
PE

R
S
T

*MC

L1

L2

L3

B1（＋）
B2（BR）

PV

FG

PF

E

压力
传感

器
泵

制動電阻

濾波器

2

3

4

5

1

6

7

9

10

11

13

輸
入
端
子

输
出
端

子

3芯遮罩壓力感測器信號線纜

4芯雙絞遮

罩線纜

壓力設定

流量設定

油泵启动（使能）

*接觸器
MC

斷路器
MCCB

信號線纜環形磁心

（繞2圈以上）

信號線纜環形磁心

（繞2圈以上）

動力線纜環形磁心

（繞1圈以上）

(屏蔽网层)

(屏蔽网层)

信號線纜環形磁心（繞2圈以上）

對應輸入

公共端P-

輸入公共端

P

GP

F

故障
輸出

柱塞泵斜盤切
換信號輸出

*多泵並流使能

XC

X1

X2

X3

X4

X5

X6

8

12

14

15

(FC)GND

F1

F2
F1為壓力指令、F2

為流量指令（0~10V

電壓信號輸入）

CAN_L

CAN_H

VGN

SG

SIN
SPPV

通
訊
連
接
埠

壓
力
感
測
器

信
號
輸
入

22
23

24

16
17
18
19
20
21

VIN+

VIN-

E

壓力感測器供
電方式選擇跳
針（預設為內
部供電方式）

故障重定 (37kw~75機型的制動電阻內置)

*PID功能輸入端子一
*PID功能輸入端子二
*PID功能輸入端子三

T1

T2

电机
热敏

电阻

T1

T2

電
機
過
熱

保
護
端
子

V
W

U
V
W

M

～

4芯屏蔽动力线缆

動力線纜環形磁心

（繞1圈以上）

(屏蔽网层)

保
留

25
26
27
28

SIN-
COS+
COS-
REF+
REF-

SIN+

旋转变压器信号线缆

S
IN

-(白
)

C
O

S
-(蓝

)
C

O
S
+

(红
) 

R
E
F
+

(绿
)

R
E
F
-(黄

)

S
IN

+
(棕

) (屏蔽网层)

 

电
机
端
编
码
器
信
号
输

出(注1：該編碼器信號及色線對應多摩川旋轉
變壓器型號：TS2640N321E64）,另我司有專

配編碼器線纜型號為LE-30③⑧④⑨⑤⑩

(黄)

(蓝)
(红)
(黑)
(红白)

(黄白)

編碼器信號輸入

U

 

圖 2.11  7.5～75kW 相互接線； 

 

注： 1、帶*號的為選接內容，各種信號線纜，應最好選用雙絞遮罩線纜，保證良好的抗幹擾效果； 

     2、圖中壓力感測器驅動電源為+15V（18 腳），適用於壓力感測器驅動電源等級為 12～30V 的壓

力感測器。亦可選擇外部開關電源供電，外部電源請將供電方式跳針跳下，並將外部電源接於 VIN+ ,

感測器接線方式不變。外部電源 DC 12V——DC 30V； 

3、電機熱敏電阻接於驅動器 T1 ，T2 端子. 

4、特定場合或幹擾較嚴重的場合，請在輸入側接上電源濾波器； 

     5、當使用雙排量柱塞泵時，柱塞泵切換信號需要接於 M1，M2，調節 P3.07（V3.5 版本）或者

P6.04（V7.1 版本） 使得雙排量柱塞泵斜盤平穩的切換； 

控制回路端子的功能 

控制回路端子的標誌及功能，如下表所示，請對應用途選用適當的端子。 
 

表 2.1 控制回路端子的一覽表（7.5～75kW） 

端子 NO. 端子信號 信號名 端子功能說明 信號電平 
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繼電器輸

出信號 

1 MC 故障檢出公共點 故障時，MA－MC 端子之間

為 OFF；MB－MC 端子之間

為 ON 

幹接點，接點容量

AC250V， DC30V，1A

以下 

2 MA 故障檢出（NC 接點） 

3 MB 故障檢出（NO 接點） 

4 M1 
柱塞泵斜盤切換信號輸出 

（雙排量柱塞泵選用） 

根據相關參數設定

（P3.07/P6.04）進行平

穩的斜盤切換 

幹接點，接點容量

AC250V， DC30V，1A

以下 
5 M2 

輸入控制

信號 

6 XC 電源輸出 0V 
內部電源驅動端子時的

公共端 
對應 DC（＋24V）GND 

7 X1 油泵啟動－停止指令 
ON：油泵啟動，OFF：油

泵停止 

DC ＋24V 80mA 光電

耦合器絕緣 

8 X2 故障重定 

當產生故障時，用此端子

輸入 0.1S 以上，進行故

障重定 

9 X3 CAN 通訊使能（從機使用） ON：使用 OFF：不使用 

10 X4 
射膠保壓（PID 功能輸入端

子一） 

通過不同的端子組合實

現不同的 PID 控制（參照

『P：伺服油泵應用參數』

部分） 

11 X5 PID 功能輸入端子二 

12 X6 PID 功能輸入端子三 

13 FC 類比量信號公共端 
壓力、力量模擬量輸入/

輸出相對應的 GND 
對應 0V 

14 F1 壓力設定 
0～＋10V/100% 0～＋10V，4～20mA 

15 F2 流量設定 

CAN 通訊

連接埠 

22 CAN_H CAN 通信信號 

CAN 通信  23 VGN 通信線纜遮罩層線 

24 CAN_L CAN 通信信號 

感測器輸

入信號 

16 SG 壓力感測器供電電源負極 壓力感測器 電源 0V 對應 DC（-15V）GND 

17 SIN 壓力感測器回饋信號輸入 回饋信號輸入 0—10V 

18 SP 壓力感測器供電電源正極 壓力感測器 電源 +15V DC  +15V 

19 VIN- 外部供電負極 
外部電源選用 

DC 12~30V 

50mA 20 VIN+ 外部供電正極 

21 E 地線 接信號線纜遮罩層  

電機編碼

器信號輸

入 

NO. 
15 排 PIN 連接

器信號 
信號名 

NO. 
15 排 PIN 連

接器信號 
信號名 

③ SIN- 編碼器信號 SIN- 

⑧ SIN+ 編碼器信號 SIN+ ⑤ REF- 編碼器信號 REF- 

④ COS- 編碼器信號 COS- ⑩ REF+ 編碼器信號 REF+ 

⑨ COS+ 編碼器信號 COS+ 外殼 E 接線纜遮罩層 

 

◆ 主機板上各種跳針、開關功能說明 

 

此種驅動器主機板（CPU 板）上存在各種跳針，功能開關，一下介紹他們的功能 

 

表 2.2 主機板功能選擇跳針，開關說明 
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跳針、開關標號 功能，用法說明 

JP1、JP2 

JP1、JP2 為選擇壓力感測器供電方式，當跳針為

JP1

時，壓力感測器供電方式

為內部供電，這時不需要外接供電電源，由驅動器提供+12V 電源驅動壓力感測

器；當跳針為

JP1

時，壓力感測器供電方式為外部供電，這時需要接外部供電電

源，電源接於 VIN+。 

JP3、JP4 

JP3、JP4 為選擇壓力、流量信號類比量種類，當跳針為

JP3

JP4  時，輸入方式

為 0~10V 電壓輸入，當跳針為

JP3

JP4 時，輸入方式為 4~25mA 電流輸入 

J4、 J5 

J9、J10 為多泵並流通信終端選擇電阻，當跳針為

J4

J5 時，為中間油泵驅動

器，當跳針為

J4

J5 時，為終端驅動器，主要適用於主泵和最後一個從泵。 

S1 

S1 為多泵並流通信主從關係選擇開關 

開關 1 的狀態為：       OFF ：主泵    ON：從泵；  

開關 2、3 的狀態如下表所示： 

開關 2 開關 3 種類序號 代表意義 

OFF OFF 1 從泵# 1 

OFF ON 2 從泵# 2 

ON OFF 3 從泵# 3 

ON ON 4 從泵# 4 

由上表可看出，最多可支援 4 台從泵同時工作，若需更多並流從泵，請聯繫我們！ 

開關 4  ： 未使用 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

數位式操作器 

和參數組的概要 
本章節說明數位式操作器的顯示和功能，各參數組的概要、切換和參數的設定方法。 

 

 數位式操作器 ......................................................................... 3-1 
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 系統操作 ................................................................................. 3-7 

 應用參數 ............................................................................... 3-12 
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 數位式操作器 

本節說明數位式操作器的顯示及其功能。 

 

 

 數位式操作器的顯示部分 

以下所示為數位式操作器各顯示部分的名稱和功能。 

 

1
2

3

LOCAL FWD REV

M/E

LOCAL：驅動器由操作器給

       定運轉指令時燈亮

FWD：正轉指令輸入時燈亮

REV：反轉指令輸入時燈亮

  運轉方式

模式、資料顯示

顯示參數監視選擇介面
顯示參數設定選擇介面

操作鍵

切換參數、修改參數

1：第1監視項

2：第2監視項

3：第3監視項

  監視選項

37～75kW操作器部分

MODROL

11～30kW操作器部分

JOG

RUN

STOP
LOCAL

REV

FWD

L1

L2

L3

COMML1：第1監視項

L2：第2監視項

L3：第3監視項

  監視選項

LOCAL：驅動器由操作器給

       定運轉指令時燈亮

FWD：正轉指令輸入時燈亮

REV：反轉指令輸入時燈亮

運轉方式

模式、資料顯示
顯示參數監視選擇介面
顯示參數設定選擇介面

操作键

切换参数、修改参数
运行、停止、点动等

DATA

JOG

STOPRUN

RESET

M/E

DATA

SHIFT

RESET

SHIFT

 

 

圖 3.1 數位式操作器各顯示部分的名稱和功能 
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 數位式操作器的操作部分 

下表所示為數位式操作器操作鍵的名稱及其功能。 

 

表 3.2  7.5～75kW 操作鍵的名稱及功能 

鍵 名    稱 功        能 

 

增加鍵 

選擇參數代碼，修改設定值（增加）等時請按此鍵（設定值

迴圈顯示） 

 

減小鍵 

選擇參數代碼，修改設定值（減小）等時請按此鍵（設定值

迴圈顯示） 

 右移鍵 參數代碼、數值的數位選擇鍵 

DATA 確定鍵 確定修改、保存參數值及進入菜單 

M/E 

菜單/逸出

鍵 

此鍵為 MENU/ESC 的縮寫，為選擇參數的組別及退出（回到上

一層功能表）的功能 

JOG 點動鍵 

按下此鍵,進入操作器運行狀態，通過在操作介面修改運行速

度，長按著 或 鍵，驅動器將以設定的速度正向或反向運

行 

RUN 運行鍵 操作器運行時，按下此鍵驅動器運行，鍵上的燈變紅色 

STOP 停止鍵 

操作器運行時，按下此鍵驅動器停止，鍵上的燈變紅色；當

驅動器上 RUN 和 STOP 兩個鍵都熄滅時，驅動器處於未準備好

狀態，按下此鍵將驅動器進行復位 

 

 

注：故障及指示燈熄滅重定操作 
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方法一：電腦系統輸出報警重定信新（17 新端子）（持續 0.3S 以上）使驅動器處

於就緒狀態，才能繼續運行。 

方法二：使用操作器 DATA 鍵確認故障後；或修改某些固定參數後，驅動器會處於未

就緒狀態。須按下 STOP 鍵（持續 0.3S 以上）使驅動器處於就緒狀態，才能繼續運

行。 

方法三：切斷三相 380V 電源，待數位式操作器顯示熄滅後再閉合電源，使驅動器處

於就緒狀態，才能繼續運行。 

RUN 紅燈閃爍處理 

驅動器發生故障後，進行報警重定過程中，驅動器運行指令設置為外部端子控制並

且未斷開使能（11 新端子），指示燈將顯示 RUN 紅燈閃爍。請斷開使能進入就緒狀

態，需進入運行狀態請重新閉合使能。 

 

 

 

 

 

 7.5～75kW 驅動器準備就緒時 STOP 指示燈顯示紅燈，驅動器運行時 RUN 指示燈

顯示紅燈，驅動器未準備就緒時 STOP 指示燈熄滅。 

RUN/STOP

流量/压力指令给定

绿灯亮 红灯亮 绿灯亮 红灯亮 绿灯亮指示灯状态
 

 

圖 3.2 指示燈顯示狀態 

 

 參數組的概要 

本節說明驅動器各參數組的概要、切換和參數的設定方法 
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 參數的組別 

驅動器由五組參數（其中 A～O 同屬一組）組成，通過對各參數的操作可以實現參

數的參照、設定、監視等功能。下表所示為各參數的組別和主要內容。 

 

表 3.2 參數的組別和主要內容 

組別名 主要內容 

一、常用監視項 

可以簡易地進行壓力給定（單位對應 P2.06.設定）、流量給

定（％）、輸出電流（A）的監視，分別對應數位式操作器上

1

2

3 中的 1、2、3 項。 

*二、U 監視參數 可以對狀態、端子、故障記錄等進行監視。 

*三、OP 系統指令引數 可以進行參數加密，解密，自學習，初始化等操作。 

*四、A～O 總體參數 

可以進行所有參數的設定，P4 驅動器已經對該參數進行了合

理設定，若非必要無需更改。（總體參數說明請參照《GF3 使

用說明書》） 

五、P 伺服油泵應用參

數 

可以進行伺服油泵相關參數的設定。 
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 參數組的切換 

驅動器啟動後，直接進入常用監視項的監視介面。連續按下 M/E 鍵即可實現各普通

參數組之間的切換。從常用監視項的監視介面進入其他介面也是按下此鍵。 

 

電源ON

U1 01.

OP1

P1 01.

2.5

U1.01 0.00

OP2

常用監視項

伺服油泵參數組

*指令引數組

P1.01

0.5

2.0

P3 01.

0.50 0.00

0.5

2.0

U1.02 

P1 01.

OP1

P3.01

P1.02 P1.01

壓力給定（kgf）流量給定（%）輸出電流（A）
M/E

M/E

DATA M/E

M/E M/E

M/E

M/E

M/E

*監視參數組

A1 01.

M/E

*總體參數組

M/E

M/E
M/E

DATA DATA

DATA

 

 

:小数点闪动，表示正在修改的参数代码位数 :数值闪动，表示正在修改的设定值位数
 

 

      

圖 3.3 參數組的切換 

 

電源 ON 時，驅動器將自動進入常用監視項的監視介面，介面顯示為目標

壓力。 

M/E 為 MENU 與 ESC 的縮寫，作為參數功能表選擇與退出的功能. 

重要
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 常用監視項 

常用監視項能夠監視指令壓力、指令流量、即時電流三個監視項，分別對應

1

2

3 中 1、

2、3 項。 

■  操作舉例 

以下所示為監測常用監視項操作的圖例。 

 

        

0.00

0.00

0.00

 2.5     常用監視項1
（出廠設定指令壓力）

0.50

0.00

    常用監視項2
（出廠設定指令流量）

    常用監視項3
（出廠設定輸出電流）

 

圖 3.4 監測常用監視項操作的動作 

 參數監視 

能夠監視頻率指令，輸出頻率，輸出電流，輸出電壓等等，也能顯示故障內容，故

障記錄等等。 

■  操作舉例 

以下所示為參數監視的操作圖例。 
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U1 01. U1.01 0.00

監視輸出頻率

監視輸入/輸出端子狀態

監視故障時的輸出電流

:小數點閃動，表示正在修改的參數代碼位數

U1.02 

U2 01.

U4 01. U4.01 0.00U4.05 

M/EDATA

M/EM/E

DATA M/E

DATA M/E

M/EM/E

 

圖 3.6 參數監視的操作 

 故障報警顯示 

驅動器出現故障報警時，操作面板會顯示故障代碼；當有些故障代碼含有輔助資訊

時，操作面板會閃爍故障代碼和輔助資訊。 

故障代碼

故障輔助資訊

 

圖 3.7 故障報警顯示 

 系統操作 

能夠實現參數存取密碼的設定，電機的自學習，參數的初始化等等功能。 

■  參數存取密碼（OP1） 

通過將 OP1 修改為 0000 以外的數值，使驅動器處於加密狀態時，系統參數無法進入

修改狀態。防止已設定好的系統參數被誤修改。 

注：加密狀態：驅動器設定了有效的密碼。系統參數無法進入修改狀態。 
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解鎖狀態：驅動器設定了有效的密碼，且進行了有效的開密碼鎖操作。系統參數

可以進入修改狀態，但密碼仍然生效。 

解密狀態：驅動器未曾設定過密碼或進行了有效的解密操作。系統參數可以自由

地進入修改狀態，密碼無效。 

 

以下所示為加密的操作圖例。 

注：在未曾設定過密碼或者在開鎖狀態鍵入密碼，可以使驅動器處於加密狀態。 

未加密

A1OP1

加密

輸入密碼1234

上、下、右移

已加密

加密操作 对应显示

DATA

M/E

DATA

DATA

M/E

M/E

 

圖 3.8 加密的操作 
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以下所示為解鎖/解密的操作圖例 

注 1：在已加密的情況下輸入正確的密碼，可以使驅動器處於解鎖狀態。 

注 2：驅動器處於開鎖狀態時，輸入密碼 0000 可以使驅動器處於解密狀態。 

 

解密

輸入密碼0000

密碼正確

已加密

A1OP1

解鎖

輸入密碼1234

上、下、右移

已開鎖

解鎖/解密操作 對應顯示

已解密

DATA

M/E

DATA

DATA

M/E

M/E

DATA

NO

YES

DATA

DATA

 

 

圖 3.9 解鎖/解密的操作 
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自學習（OP3） 

在設置好電機參數後，請進行電機參數的自學習，以便得到良好的電機控制參數，

提升電機控制性能。 

使用永磁同步電機時，請進行磁極位置自學習得出編碼器偏離電角度，該數值也可

以通過手工進行設定。 

注 1：電機在連接負載的情況下，請務必使用靜止型自學習。否則不但得不到正確

的電機參數，而且電機有發生故障的危險。 

注 2：進行電機參數自學習的操作期間，請勿觸摸電機！ 

電機參數的自學習： 

OP3＝0：繞線電阻自學習（靜止型自學習） 

OP3＝3：永磁同步電機磁極位置（編碼器偏離電角度）自學習（旋轉型自學習） 
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自學習失敗

跳出報警

設定

A1OP3

設定自學習方式

確定自學習方式

上、下、右移

自學習完成

自学习操作 对应显示

指示燈1,2,3
迴圈閃亮

自學習
故障代碼

自學習中
（即時電流）

DATA

M/E

M/E

M/E

M/E

DATA

DATA

DATA

 

圖 3.10 自學習的操作圖例 

 

            

自學習中發生故障時，請參照第五章『報警檢查』中『電機自學習失敗』

部分說明。 

 

重要
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 應用參數 

能夠參照、設定系統相關的全部參數，有關參數的詳細內容請參照第四章『參數一覽表』。 

■  操作圖例 

以下所示為應用參數的操作圖例。 

 

驅動器參數菜單P1.01

:小數點閃動，表示正在修改的參數代碼位數 :數值閃動，表示正在修改的設定值位數

P3.01

P1.02 P1.01

系統回應增益
DATA

M/E

M/E

M/E
M/E

DATA

DATA

P1.01

0.50.5P3.01

P7.01 0.5

0.80.40.4

 

圖 3.11 應用參數的操作 

 

 參數集處理 

能夠應用操作器與主機板通訊將參數集從驅動器主機板中讀至數位式操作器中或從數

位式操作器寫至驅動器主機板中，實現參數的批次處理。 

■  操作圖例 

以下所示為參數集的操作圖例。 
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CO.01 抄參數集過程

PA.01 PA.01

Er3

注：任何情況下，只要同時按下      與      鍵，即可返回常用監視項1。

99 CO.01

寫參數集過程

2.5

COPY 00

99PASTE 00

常用監視項1

操作器寫參數
過程中出錯

DATAM/E

DATA DATA DATA

DATADATA DATA

＋

 
 

圖 3.12 參數集處理的操作 



 

 

 

 

 

   

 參數一覽表 
本章節記載了驅動器全部參數的內容。 

 

注：查看 U2.16 以獲得版本號，不同版本號對應 V3.5 和 V7.1 兩種調試方式, 

如 F3993 對應 V3.5 版本 

V3.5 版本 :F3937,F3993,F3020,F3035,F3052,F30B8,F3171 

V7.1 版本 :F3071,F30A0,F30A1,F3140,F3162,F3170,F3172 

 

 參數一覽表的內容和說明 ........................ 4-１ 

 參數組別 ...................................... 4-１ 

 常用監視項 .................................... 4-２ 

 監視參數 ...................................... 4-２ 

 系統操作 ...................................... 4-５ 

 V3.5 版本應用參數 ............................. 4-６ 

 V7.1 版本應用參數 ........................... 4-１３ 
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 參數一覽表的內容和說明 

 

參數一覽表由以下內容構成。以參數 P4.01.（電機額定功率）為例： 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 出廠設定 存儲方式 

P4.01. 電機額定功率 設定電機的功率 0.1～200.0 11.0* ○ 

名稱    ：參數的名稱 

內容    ：參數的功能及設定值的內容 

設定範圍：參數的設定範圍 

出廠設定：出廠設定值，每一驅動器型號都有相對應的出廠設定值（亦稱初始值），

各初始值請參照出廠設定欄 

存儲方式：按照參數的修改狀態可分為以下 3 種存儲方式： 

◎：在任何狀態下均可以修改。 

○：驅動器處於運行狀態時不可以修改，驅動器處於準備就緒狀態時可

以修改。 

☆：驅動器處於運行狀態時不可以修改，驅動器處於準備就緒狀態時可

以修改。並且修改後驅動器處於未就緒狀態，必須按下 Reset 鍵使驅動器進

入準備就緒狀態才可以繼續運行。 

 參數組別 

以下所示為驅動器參數的組別。 
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端子監視

狀態監視U1

U2

U

系統操作OPOP

應用參數

指令引數

監視參數

常用監視項菜單

監視參數

系統操作

壓力流量監視P1

壓力感測器等系

統設定
P2

系統性能參數P3

電機參數P4

擴展PID增益分量P5

P

應用參數

擴展PID積分分量P6

擴展PID微分分量P7

系統參數
A—O

系統參數

注：需系统参数请联系我们！

 

 常用監視項 

在常用監視項中，相對信號燈 1、2、3 可以分別對下列參數進行監視。 

燈號 名稱 內容 最小單位 

1 指令壓力值 目標壓力監視 0.1kg 

2 指令流量值 目標流量監視 0.1% 

3 即時電流 驅動器即時輸出電流監視 0.1A 

 監視參數 

 U1.狀態監視 

以下所示為狀態監視參數 

參數

NO. 

 

名稱 

 

內容 

最小 

單位 

選擇 

代碼 

U1.01. 目標頻率* 目標頻率的監視/設定 1RPM 1 

U1.02. 輸出頻率* 輸出頻率的監視 1RPM 2 

U1.03. 回饋頻率* 回饋頻率的監視 1RPM 3 

U1.04. 電機速度* 電機速度的監視 1RPM 4 
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U1.05. 輸出電流** 輸出電流的監視 0.1A 5 

U1.06. 輸出轉矩 

驅動器輸出力矩監視（相對額定輸出力

矩%） 

0.1% 6 

U1.07. 輸出電壓 驅動器輸出電壓監視 0.1V 7 

U1.08. 輸出功率*** 驅動器輸出功率監視 0.1KW 8 

U1.09. 主回路直流電壓 驅動器主回路直流電壓的監視 0.1V 9 

U1.10. 散熱器溫度 驅動器散熱器溫度的監視 1℃ 10 

*：根據最高轉速的不同 U1.04 的顯示單位是 1rpm 或 0.1rpm 

 

 U2.端子監視 

以下所示為端子監視參數 

參數 NO. 

 

名稱 

 

內容 

最小 

單位 

選擇 

代碼 

U2.01. 輸入/出端子狀態 

M1-M2

X1X2X3X4X5X6X7X8未使用

标识线

输入

输出

Y1Y2
PG1
Z相

Y3未使用

X9

PG2
Z相  

～ 101 

U2.03. 壓力感測器輸入值 壓力感測器回饋監視 0.01% 104 

U2.04. 

指令壓力類比量輸

入 

指令壓力類比量輸入值，以 0%-100% 0.01%  

U2.05. 指令流量輸入值 指令流量類比量輸入值，以 0%-100% 0.01%  

U2.06. 

電機編碼器信號回

饋 

顯示電機編碼器位置 1 106 

U2.07. 編碼器脈衝變化率 用於評估 PG 信號受干擾的程度 1Pls 107 

U2.16. 軟體版本號 F3832代表――F3系列，軟體版本號 832  
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 U4. 當前故障資訊記錄 

 

以下所示為當前故障資訊記錄參數 

參數 NO. 

 

名稱 

 

內容 

最小 

單位 

U4.01. 故障記錄 當前發生的故障記錄 ～ 

U4.02. 頻率指令* 當前故障發生時的頻率指令 1RPM 

U4.03. 輸出頻率* 當前故障發生時的輸出頻率 1RPM 

U4.04. 回饋頻率* 當前故障發生時的回饋頻率 1RPM 

U4.05. 輸出電流 當前故障發生時的輸出電流 0.1A 

U4.06. 指令力矩 當前故障發生時指令力矩 0.1% 

U4.07. 輸出電壓 當前故障發生時的輸出電壓 1V 

U4.08. 直流母線電壓 當前故障發生時的直流母線電壓 1V 

U4.09. 散熱器溫度 當前故障發生時的散熱器溫度 1℃ 

U4.10. 輸入/出端子狀態 當前故障發生時的輸入/出端子狀態 ～ 

U4.11. F1 輸入電壓值 

當前故障發生時的端子 F1 輸入電壓

值 
0.1% 

U4.12. 端子 F2 輸入電壓值 

當前故障發生時的端子 F2 輸入電壓

值 
0.1% 

U4.13. 操作狀態 當前故障發生時的操作狀態 ～ 

U4.14. ASR 狀態 當前故障時的 ASR 狀態 ～ 

U4.15. 報警時的輔助資訊 當前報警的輔助資訊 ～ 
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*：根據最高轉速的不同 U1.04 的顯示單位是 1rpm 或 0.1rpm 

 

 系統操作 

 

 OP：系統指令引數 

參數

NO. 

名稱 內容 設定範圍 出廠設定 存儲方式 

OP1. 
參數存取密碼

1 

用於用戶參數修改的加密許可權。 
0000~9999 0000 ☆ 

OP2. 
參數存取密碼

2 

用於用戶參數修改的加密許可權。 
0000~9999 0000 ☆ 

OP3. 自學習 

0:線間電阻 1:線間電阻及電機漏抗%（靜

止型）3:永磁同步電機磁極角度（旋轉型） 

0,1,3 0 ☆ 

OP4. 

復位內置參

數 

系統參數初始化 100：P4 參數初始化 

0～100 0 ☆ 

OP6. 試運行 試運行時設置運行的速度 0～50000 0 ☆ 

OP7. 重寫 EEROM 

對缺省參數進行重新寫入，出現 OPE8 時

選用 
do   

OP8. 系統密碼 用於系統參數修改的加密許可權。 0000~9999 0000 ☆ 
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 V3.5 版本應用參數 

（V3.5 版本 :F3937,F3993,F3020,F3035,F3052,F30B8,F3171） 

 

 P1.壓力、流量監視 

 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 

P1.01. 壓力指令 監測目標壓力值 對應P2.06.設定 

P1.02. 壓力輸出 監測壓力感測器回饋輸出值 對應P2.06.設定 

P1.03. 流量指令 監測流量指令值 % 

P1.04. 流量輸出 監測流量輸出值 % 

 

 P2.壓力感測器等系統參數 

 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 出廠設定 

P2.01. 

伺服油泵型

號 

由伺服控制器廠家及注塑機廠家共同制

定，以便於設置參數（使用一個參數固化

對應機型所需設定的所有參數）。出廠設

置為無效（0） 

0～FFFFF 0 

P2.02. 

壓力感測器

量程 

根據壓力感測器規格設置。單位對應

P2.06. 

0～255 250 

P2.03. 

壓力感測器

輸出信號方

式 

0:1～5V 輸出  1:4～20mA 輸出  2:1～

10V,3:0～10V     4:0.25～10.25V 

根據壓力感測器的實際規格設置 

0,1,2,3,4 3 

P2.04 

指令信號方

式 

0:0～10V       1:4～20mA 0,1 0 
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P2.05 

油泵旋轉方

向 

0:正向         1:反向 0,1 0 

P2.06 

壓力顯示單

位 

0:kg/cm2    1:Kp-si    2:Mpa    

3:bar    4:atm 
0,1,2,3 0 

P2.07 

壓力感測器

斷線保護使

能 

0:不保護    1:保護 0,1 1 

P2.08 電機類型 

由伺服控制器廠家及伺服電機廠家共同

制定，以便於設置參數（使用一個參數固

化 P4.電機參數）。出廠設置為無效（0） 

0～FFFFF 0 

P2.09 

電機最高轉

速 

電機最高輸出轉速，指令電壓 DC10V 時對

應的電機轉速，對應流量最大值 

1～36000 2000 

P2.10 

系統壓力最

大值 

系統所需壓力最大值，指令電壓 DC10V 時

對應的系統壓力輸出，對應系統壓力最大

值。必須小於 P2.02.設定值。單位對應

P2.06. 

0～255 175 

 

 P3. 油泵性能參數 

 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 

出廠

設定 

參照頁 

P3.01. 

系統回應比例

增益（Kp-s） 

系統回應比例增益，設定值與系統回應

成正比 

0.0～25.0 0.5 6-4 

P3.02. 

系統回應積分

時間（Ti-s） 

系統回應積分時間，設定值與系統回應

成反比，以毫秒為單位 

0～3000 5 6-4 
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P3.03. 

卸壓反向速度

上限 

以電機最高轉速（P2.09.）的百分比表

示 

0～100% 10 6-6 

P3.04. 

卸壓反向最大

轉矩 

以電機額定轉矩的百分比表示 0～250 50 6-6 

P3.05. 底壓 

以壓力感測器量程（P2.02.）的百分比

表示 

0～100% 1 6-6 

P3.06. 

電機最大輸出

轉矩 

以電機額定轉矩的百分比表示，限制電

機最大輸出轉矩，保護電機 

150.0%～

900.0% 

250  

P3.07. 

柱塞泵斜盤切

換閥值 

以壓力感測器量程（P2.02.）的百分比

表示，由輸出端子 4、5 通過繼電器輸

出柱塞泵斜盤切換信號 

0.00～

100.00% 

40.0

0 
 

P3.08. 

系統回應微分

時間（Td-s） 

系統回應微分時間，設定值與系統壓力

穩定情況成正比 

0～250 0 6-4 

P3.09. 回應時間 

流量、壓力實際值從 0％～100％變化

的時間。以秒為單位 

0.01~600.0

0 
0.05  

P3.10. 底流 

以電機最高轉速（P2.09.）的百分比表

示 

0.00～

50.00 

0.50 6-6 

P3.11. 壓力上升時間 

對壓力、流量指令信號進行斜率處理。

以毫秒為單位。 

10～250 100  

P3.12. 壓力下降時間 10～250 100  

P3.13. 流量上升時間 10～250 100  

P3.14. 流量下降時間 10～250 100  

P3.15. 

電機回應比例

增益（Kp-m）、 

電機回應比例增益，設定值與電機回應

成正比 

1～30 2 6-4 
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P3.16. 

電機回應積分

時間（Ti-m） 

電機回應積分時間，設定值與電機回應

成反比，以毫秒為單位 

0～255 20 6-4 



第四章 參數一覽表 

 
4-１０ 

 P4.電機參數 

 

參數

NO. 

名稱 內容 設定範圍 出廠設定 

P4.01. 電機額定功率 設定電機的功率 0.1~200.0 * 

P4.02. 電機極數 設定電機的極數 2~48 8 

P4.03. 電機額定電流 

設定電機的額定電流。此值作為電機保護

的基準值 
0.1~500.0 * 

P4.04. 

電機額定感生

電勢 

永磁同步電機額定轉速時對應的額定感

生電勢 
1~480 300 

P4.05. 電機額定頻率 設定電機的額定頻率 Fe=Ne×P/120 
0.00~600.0

0 
100 

P4.06. 電機額定轉速 設定電機的額定轉速 1~36000 1500 

P4.07. 電機空載電流 

設定電機的空載電流，約為 Ie×5%，一般

設定為“0” 

0.1~500.0 0 

P4.08. 電機額定轉差 設定電機的額定滑差（非同步電機選用） 0.10~20.00 * 

P4.09. 

電機一次線間

電阻 

設定電機的線間電阻，可通過 OP3＝“0”

電機自學習得到 
0.01~30.0 * 

P4.10. 電機漏抗% 

由電機漏抗而引起的電壓降，以電機額定

電壓的%來設定 

0.0~60.0 * 

P4.11. PG 脈衝數 使用 PG 的每轉脈衝數 100~20000 1024 

P4.12 編碼器類型 

0:ABZ 增量型   1:ABZUVW 增量型    

2:SINCOS 

3:旋轉變壓器    4:單圈絕對值 

5:多圈絕對值    6:磁編碼器 

0,1,2,3,4,

5,6 
3 

注：* 參數依據不同型號驅動器而不同 
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PID 組合說明： 

對應不同的工況，通過輸入端子組合，能夠調用不同的 PID 參數組，以便達到最理想的

控制效果。 

各種端子組合與所調用的 PID 分量值對應關係如下： 

 

 

PID 組 

輸入端子組合 對應 PID 分量 

輸入端子 X4 輸入端子 X5 輸入端子 X6 P I D 

1 0 0 0 P3.01. P3.02. P3.08. 

2（射膠、保

壓） 
1 0 0 P5.01. P6.01. P7.01. 

3 0 1 0 P5.02. P6.02. P7.02. 

4 1 1 0 P5.03. P6.03. P7.03. 

5 0 0 1 P5.04. P6.04. P7.04. 

6 1 0 1 P5.05. P6.05. P7.05. 

7 0 1 1 P5.06. P6.06. P7.06. 

8 1 1 1 P5.07. P6.07. P7.07. 

 

 P5 擴展 PID 增益分量（Kp） 

 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 

出廠設

定 

P5.01. 系統回應比例增益 2 

系統回應比例增益，設定值與

系統回應成正比 

（所調用的 PID 分量值與各種

端子組合對應關係如上表示） 

0.0～25.0 

0.3 

P5.02. 系統回應比例增益 3 1.0 

P5.03. 系統回應比例增益 4 0.5 

P5.04. 系統回應比例增益 5 0.3 

P5.05. 系統回應比例增益 6 0.8 

P5.06. 系統回應比例增益 7 1.0 

P5.07. 系統回應比例增益 8 1.5 
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 P6.擴展 PID 積分分量（Ti） 

 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 

出廠設

定 

P6.01. 系統回應積分時間 2 

系統回應積分時間，設定值與

系統回應成反比 

（所調用的 PID 分量值與各種

端子組合對應關係如上表示） 

0～3000 

4 

P6.02. 系統回應積分時間 3 0 

P6.03. 系統回應積分時間 4 6 

P6.04. 系統回應積分時間 5 4 

P6.05. 系統回應積分時間 6 6 

P6.06. 系統回應積分時間 7 10 

P6.07. 系統回應積分時間 8 15 

 

 P7.擴展 PID 微分分量（Td） 

 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 

出廠設

定 

P7.01. 系統回應微分時間 2 

系統回應微分時間，設定值與

系統壓力穩定情況成正比 

（所調用的 PID 分量值與各種

端子組合對應關係如上表示） 

0～250 

 

25 

P7.02. 系統回應微分時間 3 0 

P7.03. 系統回應微分時間 4 35 

P7.04. 系統回應微分時間 5 35 

P7.05. 系統回應微分時間 6 45 

P7.06. 系統回應微分時間 7 80 

P7.07. 系統回應微分時間 8 100 
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 V7.1 版本應用參數 

（V7.1 版本 :F3071,F30A0,F30A1,F30B0,F30B2,F3162,F3172） 

 P1.壓力、流量監視 

 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 

P1.01. 壓力指令 監測目標壓力值 對應P2.06.設定 

P1.02. 壓力輸出 監測壓力感測器回饋輸出值 對應P2.06.設定 

P1.03. 流量指令 監測流量指令值 % 

P1.04. 流量輸出 監測流量輸出值 % 

 

 P2.壓力感測器等系統參數 

 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 出廠設定 

P2.01. 油泵排量 

設置選用的油泵排量參數，按實際選用

值輸入，單位為 ml 

0～1000 

按實際

輸入 

P2.02. 

壓力感測器量

程 

根據壓力感測器規格設置。單位對應

P2.06. 

0～255 250 

P2.03. 

壓力感測器輸

出信號方式 

0:1～5V輸出  1:4～20mA輸出  2:1～

10V,3:0～10V     4:0.25～10.25V       

根據壓力感測器的實際規格設置 

0,1,2,3,

4 
3 

P2.04 指令信號方式 0:0～10V       1:4～20mA 0,1 0 

P2.05 油泵旋轉方向 0:正向         1:反向 0,1 0 

P2.06 壓力顯示單位 
0:kg/cm2    1:Kp-si    2:Mpa    

3:bar    4:atm 
0,1,2,3 0 
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P2.07 

壓力感測器斷

線保護使能 

0:不保護    1:保護 0,1 1 

P2.08 最高輸出壓力 驅動器允許的最高輸出壓力 
0～

1000.0 

175 

P2.09 電機最高轉速 

電機最高輸出轉速，指令電壓 DC10V 時

對應的電機轉速，對應流量最大值 

1～36000 2000 

P2.10 

系統指令壓力

最大值 

系統所需壓力最大值，指令電壓 DC10V

時對應的系統壓力輸出，對應系統壓力

最大值。必須小於 P2.02.設定值。單位

對應 P2.06. 

0～255 175 

P2.11 指令增益 

當系統輸入壓力指令最大值時，對應的

類比量信號輸入量% 

0～

1000.0 

100.0 

P2.12 從泵停止允許 

在雙泵合流保壓時，是否允許從泵停止 

0：允許，    1：禁止 

0,1 1 

P2.13 切換排量 

雙泵合流時，需要單泵運行時，流量切

換 

0～100 50 

 

 P3. 油泵性能參數 

 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 

出廠

設定 

參照頁 

P3.01. 

系統回應比例增

益（Kp-s） 

系統回應比例增益，設定值與系統回

應成正比 

0.0～25.0 0.5 6-4 

P3.02. 

系統回應積分時

間（Ti-s） 

系統回應積分時間，設定值與系統回

應成反比，以毫秒為單位 

0～3000 5 6-4 
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P3.03. 

系統回應微分時

間（Td-s） 

系統回應微分時間，設定值與系統壓

力穩定情況成正比 

0～250 0 6-4 

P3.04. 底壓 

以壓力感測器量程（P2.02.）的百分

比表示 

0～100% 1 6-6 

P3.05. 底流 

以電機最高轉速（P2.09.）的百分比

表示 

0.00～

50.00 

0.50 6-6 

P3.06. 反轉速度限制  0～50 10  

P3.07. 壓力上升時間 

對壓力、流量指令信號進行斜率處

理。以毫秒為單位。 

10～250 100  

P3.08. 壓力下降時間 10～250 100  

P3.09. 流量上升時間 10～250 100  

P3.10. 流量下降時間 10～250 100  

 

P4.電機參數 

 

參數

NO. 

名稱 內容 設定範圍 

出廠設

定 

P4.01. 電機額定功率 設定電機的功率 0.1~200.0 * 

P4.02. 電機極數 設定電機的極數 2~48 8 

P4.03. 電機額定電流 

設定電機的額定電流。此值作為電機保護

的基準值 
0.1~500.0 * 

P4.04. 

電機額定感生

電勢 

永磁同步電機額定轉速時對應的額定感

生電勢 
1~480 300 

P4.05. 電機額定頻率 設定電機的額定頻率 Fe=Ne×P/120 
0.00~600.

00 
100 

P4.06. 電機額定轉速 設定電機的額定轉速 1~36000 1500 
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P4.07. 電機空載電流 

設定電機的空載電流，約為 Ie×5%，一般

設定為“0” 

0.1~500.0 0 

P4.08. 電機額定轉差 設定電機的額定滑差（非同步電機選用） 
0.10~20.0

0 
* 

P4.09. 

電機一次線間

電阻 

設定電機的線間電阻，可通過 OP3＝“0”

電機自學習得到 
0.01~30.0 * 

P4.10. 電機漏抗% 

由電機漏抗而引起的電壓降，以電機額定

電壓的%來設定 

0.0~60.0 * 

P4.11. PG 脈衝數 使用 PG 的每轉脈衝數 100~20000 1024 

 

 

參數

NO. 

名稱 內容 設定範圍 

出廠

設定 

P4.12 編碼器類型 

0:ABZ 增 量 型    1:ABZUVW 增 量 型    

2:SINCOS 

3:旋轉變壓器    4:單圈絕對值 

5:多圈絕對值    6:磁編碼器 

0,1,2,3,4,5,6 3 

P4.13. 電機轉矩係數 電機的 Kt 值大小 0．00~10.00 3.3 

P4.14. 電機超載 電機的超載百分比（以額定功率為基準） 0~200 100 

P4.15. 加速時間 

流量、壓力實際值從 0％～100％變化的

時間。以秒為單位 
0.01~600.00 0.05 

P4.16. 

電機回應比例

增益（Kp-m）、 

電機回應比例增益，設定值與電機回應成

正比 

1～30 2 

P4.17. 

電機回應積分

時間（Ti-m） 

電機回應積分時間，設定值與電機回應成

反比，以毫秒為單位 

0～255 20 

注：* 參數依據不同型號驅動器而不同 
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 P5 控制端子功能設定 

 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 

出廠設

定 

P5.01. 端子 1 功能選擇 設定輸入端子 1 的擴展功能 ～ ～ 

P5.02. 端子 2 功能選擇 設定輸入端子 2 的擴展功能 ～ ～ 

P5.03. 端子 3 功能選擇 設定輸入端子 3 的擴展功能 ～ ～ 

P5.04. 端子 4 功能選擇 設定輸入端子 4 的擴展功能 ～ ～ 

P5.05. 端子 5 功能選擇 設定輸入端子 5 的擴展功能 ～ ～ 

 

 P6.保壓 PID 參數設置  

 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 

出廠設

定 

P6.01. 系統比例增益 1 

系統回應比例增益，設定值與系統

回應成正比 

0.0～25.0 0.5 

P6.02. 系統積分時間 1 

系統回應積分時間，設定值與系統

回應成反比，以毫秒為單位 

0～3000 5 

P6.03. 系統微分增益 1 

系統回應微分時間，設定值與系統

壓力穩定情況成正比 

0～250 30 

P6.04. 高壓閥值 

以壓力感測器量程（P2.02.）的百

分比表示，由輸出端子 4、5 通過繼

電器輸出柱塞泵斜盤切換信號 

0.00～

100.00% 

40.00 
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 P7.熔膠 PID 設置 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 

出廠

設定 

P7.01. 
系統回應比例增益

2 

系統回應比例增益，設定值與系統

回應成正比 

0.0～25.0 0.5 

P7.02. 

系統回應積分時

間 2 

系統回應積分時間，設定值與系統

回應成反比，以毫秒為單位 

0～3000 3 

P7.03. 

系統回應微分增

益 2 

系統回應微分時間，設定值與系統

壓力穩定情況成正比 

0～250 20 

P7.04. 壓力修正% 

熔膠時，修正壓力，使壓力準確、

穩定 

0～100 10 

P7.05 

溶膠允許最大壓

力 

熔膠時，允許最大壓力。保護油馬達 0~200 120 

 

 P8.頂針 PID 設置 

 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 

出廠

設定 

P8.01. 
系統回應比例增益

3 

系統回應比例增益，設定值與系統

回應成正比 

0.0～25.0 0.5 

P8.02. 

系統回應積分時

間 3 

系統回應積分時間，設定值與系統

回應成反比，以毫秒為單位 

0～3000 3 

P8.03. 

系統回應微分增

益 3 

系統回應微分時間，設定值與系統

壓力穩定情況成正比 

0～250 20 

 



 

 

 

 

 

   

           報警檢查 
本章節說明驅動器的報警顯示內容及對策。 

 

 

◆報警檢出 ................................................. 5-１ 

◆ 報警說明 ................................................ 5-６ 

◆常見故障分析，排除 ....................................... 5-７ 

■ 不能進行參數設定 ....................................................................................... 5-７ 

■ 電機不旋轉（參數 P1.04.（流量輸出）＝“0”） ...................................... 5-７ 

■ 電機旋轉，但系統壓力無法升高 .................................................................. 5-９ 

■   報警 ........................................................................................ 5-１０ 
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◆報警檢出 
 

發生故障時，請按照下表調查原因，採取適當的措施。 

排除故障後再啟動前，請用下面的任意一個方法進行故障重定。 

 按下數位式操作器上的
DATA

鍵撤銷報警，斷開使能並按

STOP

RESET 鍵重新復位驅動

器。 

 切斷主回路電源後再重新合上電源。 

表 5.1 報警顯示和對策 

報警顯示 內 容 原  因 

  

驅動器變速中過電流 

在加減速過程中，驅動器

的輸出電流超過閥值（約

額定電流的 200%） 

 負載過大，加減速時間過短 

 使用了特殊電機或最大適用功率以上的

電機 

 驅動器輸出側發生短路、接地 

  

驅動器穩速中過電流 

在穩速過程中，驅動器的

輸出電流超過閥值（約額

定電流的 200%） 

 負載過大 

 使用了特殊電機或最大適用功率以上的

電機 

 驅動器輸出側發生短路、接地 

  

驅動器模組過流或過熱 

驅動器的輸出電流超過

閥 值 （ 約 額 定 電 流 的

200%） 

 負載過大 

 驅動器輸出側發生短路、接地 

 驅動器 IPM 模組損壞 

   

電機超載 

電子熱保護引起驅動器

超載保護動作 

 負載過大，加減速時間過短 

 V/F 曲線的設定不正確 

 電機額定電流設定不正確 

  

過力矩 

驅動器的輸出力矩超過

過力矩保護閥值（L3.02.）

的設定值並保持了過力

矩保護時間（L3.03.）以

上的時間 

 負載過大，加減速時間過短 

 電機參數的設定不正確 

 過力矩保護的設定不正確 

  

驅動器超載 

 負載過大 

 輸出電流的電子熱保護動作 

 輸出電流達到驅動器額定電流 180％持

續 10s 

   

減速中主回路過電壓 

主回路直流電壓超過閥

值 400V 級：約 780V 

 電源電壓太高 

 減速時間太短，再生能量太大 

 未按規定連接適當的制動電阻 
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報警顯示 內 容 原  因 

   

穩速中主回路過電壓 

主回路直流電壓超過閥

值 400V 級：約 780V 

 電源電壓太高 

 減速時間太短，再生能量太大 

 未按規定連接適當的制動電阻 

   

停止中主回路電壓異常 

主回路直流電壓超過制

動閥值 400V 級：約 680V 

 上電時電源電壓超過驅動器工作範圍 

   

停止中主回路低電壓 

停止中主回路直流電壓

低過閥值 400V 級：400V 

 發生暫態停電 

 輸入電源的接線鬆動 

 切斷電源，驅動器放電中 

  

運轉中主回路低電壓 

運轉中主回路直流電壓

低過閥值 400V 級：400V 

 發生暫態停電 

 輸入電源的電壓波動太大 

 輸入電源的接線鬆動 

 輸入電源發生缺相 

     

散熱片過熱 

驅動器散熱片的溫度超

過散熱片過熱保護溫度

（L2.02.）的設定值並保

持了散熱片過熱保護時

間（L2.03.）以上的時間 

 環境溫度太高 

 周圍有發熱物體 

 驅動器的散熱風扇停止運行 

 散熱器受堵塞 

  

其它過熱（注：初次使用

若 出 現 oH2 報 警 ，

7.5-30Kw 請 將 參 數

H1.06=0 

 充電電阻過熱 

 散熱風扇失效 

 外部過熱（電機、制動電阻等，須外加

檢測電路） 

 主接觸器斷開或接觸不良 

 T1 T2 信號保護 

  

電機過熱  

   

過速度 

電機速度超過超速保護

閥值（L4.05.）的設定值

並保持了超速保護時間

（L4.06.）以上的時間 

 指令速度過高 

 速度控制偏差過大 

 L4.05.、L4.06.的設定值不適當 

 

速度偏差過大 

電機速度偏差超過速度

偏 差 過 大 保 護 閥 值

（L4.02.）的設定值並保

持了速度偏差過大保護

時間（L4.03.）以上時間 

 負載太大 

 加減速時間太短 

 負載處於鎖定狀態的設定值不適當 

 

PG 斷線 

驅動器有頻率輸出指令

而未收到 PG 脈衝信號 

 PG 的連線斷了 

 PG 的連線有錯誤 

 沒有給 PG 供電 

 PG 的電壓設置不正確  
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報警顯示 內 容 原  因 

 

PG 自檢錯誤 

PG自檢時檢測不到UVW相 

 輔助代碼顯示于驅動器報警時，詳細資

訊請參照表 5.2 

   

輸入缺相 

驅動器輸入側發生缺相 

 發生暫態停電 

 輸入電源的電壓波動太大 

 輸入電源的接線鬆動 

 輸入電源發生缺相 

 濾波電容老化  

 

輸出缺相 

驅動器輸出側發生缺相 

 輸出電纜斷線 

 電機線圈斷線 

 輸出端子鬆動  

 內部故障 

 

制動異常  制動回路異常 

 

電流互感器自檢故障 
 受到強烈的干擾 

 內部故障 

 

主機板故障 1  發生超時復位(死機) 

 

主機板故障 2  E
2
PROM 資料讀出效驗錯誤/寫入故障 

 

主機板故障 3  分頻 CPU 通訊錯誤 

   

外部故障  輔助代碼顯示于驅動器報警時 

   

壓力感測器信號喪失 

P1.02.參數值與壓力錶數

值不對應 

 壓力感測器接線松脫 

 壓力感測器損壞 

 電機無自學習 

 

緊急停止  在端子運行時，手動按 STOP 鍵中止運行 

 

PG 錯相 

驅動器給出正轉信號卻

收到反向力矩（或驅動器

給出反轉信號卻收到正

向力矩） 

 PG 相序與電機相序不符 
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報警顯示 內 容 原  因 

 

電機自學習失敗 
 輔助代碼顯示于驅動器報警時，詳細資

訊請參照表 5.3 

 

Z 相校正異常 

 沒有 Z 相信號 

 Z 相信號受到干擾 

 編碼器線數或電機極數設置出錯 

  

擴展卡自檢錯誤 
 設置了編碼器類型但沒有檢到相應的

PG 卡 

 

通信故障 

驅動器不能與外部通信 
 

 

操作器通信故障 

操作器不能與主機板通

信 

 操作器連線接觸不良 

 

程式錯誤 

編碼器脈衝異常波動 
 詳見擴展模式的說明 

  

擴展程式錯誤  詳見擴展模式的說明 

  

擴展程式錯誤  詳見擴展模式的說明 

  

擴展程式錯誤  詳見擴展模式的說明 

   

參數設定超範圍 

 非法的 EEPROM 寫入或主機板的軟體版

本 

變更 

 

參數不合理 
 輔助代碼顯示于驅動器報警時詳細資訊

請參照表 5.5 

 

功能設定衝突 

輔助資訊參見 U4.15. 

 輔助代碼顯示于驅動器報警時，詳細資

訊請參照表 5.6 

 

V/F 曲線設定出錯  

 

參數未初始化  未經檢測的新主機板 
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報警顯示 內 容 原  因 

 

多功能端子功能設置衝

突 

 沒有按照多功能端子的設置規則設置參

數或輸入端子功能重複 

 

模擬端子功能設置衝突  一個模擬輸入量被多個功能引用 

 

擴展參數超範圍  更改擴展模式引起擴展參數超範圍 

 

擴展參數設置錯誤  

 

通信故障 

驅動器不能與外部通信 

 通信中斷 

 通信故障 

 

操作器內參數內容出錯 
 操作器內無內容 

 操作器內參數內容不完整 

 

操作器寫參數集過程中

出錯 

 電機運行過程中實施數位式操作器寫參

數集功能 

 



第五章 報警檢查 

 
5-６ 

◆ 報警說明 

對帶報警碼的相應報警號進行說明。 

 

 

 . 電機自學習失敗 

以下所示為電機自學習失敗時輔助代碼的解析。 

表 5.3 自學習過程中的報警 

報警時閃爍的故障代碼 內  容 

1 不能達到測試電流：電機斷線、電機參數設置錯誤 

2 測試結果不合理 

3 電機軸負荷過大、電機參數設置錯誤、編碼器線數不正確 

4 編碼器相位不正確 

5 沒有 Z 相信號 

6 Z 相電平設置不正確 

7 電機沒有旋轉(電機或編碼器斷線) 

9 編碼器極數和電機極數不一致或者編碼器線數錯誤 

 

 

 . 參數不合理 

以下所示為參數不合理時輔助代碼的解析。 

表 5.5 參數不合理發生的報警 

報警時閃爍的故障代碼 內  容 

2 未定義的容量代碼 

5 電機一次線電阻(P4.09)遠小於合理值 

6 
電機一次線電阻(P4.09)設置不合理: 

電機額定電流(P4.03)×電機一次相電阻>電機額定電壓(P4.04) 

7 
電機功率因數計算不合理。相關參數：電機額定功率(P4.01)，電機額定

電流(P4.03)，電機一次線電阻(P4.09)，力矩補償時的電機鐵耗(E2.11) 

9 使用未經授權的電機控制模式 

22 非法編碼器類型 
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◆常見故障分析，排除 
 

■ 不能進行參數設定 

不能進行驅動器參數設定時，請實施以下的處理方法。 

注：用於監視的參數不能夠進行參數設定，包括：U.參數組及 P1.參數組。 

按下 DATA 鍵，需修改的參數數值無法進入修改狀態（數值不閃爍） 

此時，要考慮以下的原因。 

1. 驅動器在運行中 

驅動器在運行狀態下，不能夠進行參數設定。請斷開“油泵啟動”端子後進行參數

設定。 

2. 驅動器已經設置密碼，且輸入密碼不正確 

驅動器已經設置密碼（OP1 參數顯示 ），且未進行正確的解密解鎖操

作，解密解鎖操作請參照『P3 驅動器數位式操作器』部分。 

 

■ 電機不旋轉（參數 P1.04.（流量輸出）＝“0”） 

即使系統輸出相應的壓力、流量指令，電機仍不旋轉 

此時，要考慮以下的原因。 

一、 驅動器未處於運行狀態 

驅動器未處於運行狀態。 

1、RUN 熄滅 STOP 紅燈表示準備就緒/停止。但沒有進入運行狀態，請閉合“油泵

啟動”端子，啟動油泵； 

2、RUN 熄滅 STOP 熄滅表示驅動器未就緒。請先斷開“油泵啟動”端子，按下 STOP

鍵，使驅動器處於就緒狀態（RUN 熄滅 STOP 紅燈），並閉合“油泵啟動”端子，



第五章 報警檢查 

 
5-８ 

啟動油泵，才能繼續運行。 

3、RUN 紅燈閃爍 STOP 熄滅表示驅動器發生故障後，進行報警重定時，未斷開“油

泵啟動”端子。請重新斷開並閉合“油泵啟動”端子進入運行狀態。 

4、發生報警表示驅動器未就緒。請進行報警復位處理。 

 

報警復位操作如下： 

方法一：電腦系統輸出報警重定信號（17 號端子）（持續 0.3S 以上）使驅動器處

於就緒狀態，才能繼續運行。 

方法二：使用操作器 DATA 鍵確認故障後；或修改某些固定參數後，驅動器會處於

未就緒狀態。須按下 STOP 鍵，使驅動器處於就緒狀態，才能繼續運行。 

方法三：切斷三相 380V 電源，待數位式操作器顯示熄滅後再閉合電源，使驅動器處

於就緒狀態才能繼續運行。 

注：以上報警重定操作均需要切斷伺服使能。 

 

二、 驅動器未接收到相應壓力、流量指令 

壓力、流量信號均為 DC 0～10V 電壓信號，可以通過參數 P1.01.（壓力指令，單位

由 P2.06.決定）及 P1.03.（流量指令，單位為％）檢測輸入壓力、流量信號的大小，

若其中一個為“0”，則電機將不旋轉。請進行以下處理： 

1、萬用表檢測電腦系統板相關端子是否正確輸出相應的 DC 電壓信號； 

2、檢查電腦系統板與驅動器之間接線是否正確。 

三、 壓力感測器回饋信號錯誤 

通過參數 P1.02.（壓力回饋，單位由 P2.06.決定）可以檢測壓力感測器回饋信號的

大小，若壓力感測器回饋信號錯誤，即參數 P1.02.讀數與實際壓力值不對應（實際

壓力可通過壓力錶得到，需首先確認壓力錶工作正常），會導致控制運算出錯，電機
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不旋轉。 

1、針對不同形式的壓力感測器，請正確設定參數 P2.02.（壓力感測器量程）及 P2.03.

（壓力感測器輸出信號方式）； 

2、用萬用表檢測壓力感測器輸出信號折算壓力值是否與實際壓力值相對應（實際壓

力可通過壓力錶得到，需首先確認壓力錶工作正常）。 

四、 驅動器 UVW 三相輸出斷路 

若以上各項已進行確認並正常，同時通過常用監視項或參數（U1.05.）檢測到輸出

電流較小，請用萬用表確認驅動器 UVW 三相輸出是否斷路，正常情況下，驅動器

UVW 三相輸出之間可以分別檢測到一較小的電阻值（1Ω 左右，電機功率越大，電

阻值越小）。 

■ 電機旋轉，但系統壓力無法升高 

電機旋轉，但系統壓力無法升高，請實施以下的處理方法。 

此時，要考慮以下的原因。 

一、 液壓油通過其他旁路回油箱 

若檢測到油泵出油口有大量液壓油通過（一般可通過油泵出油管振動狀況得知），而

壓力無法升高，表示液壓油通過其他旁路回油箱 

1、請檢查安全保護溢流閥是否開口過大，通過溢流閥回油； 

2、請檢查是否存在方向閥錯誤動作，未能形成封閉油路； 

3、請檢查是否有大量漏油的現象。 

二、 油管內部沒有液壓油通過 

由於參數 P1.04.（輸出流量）是根據電機實際轉速折算得到的，即使油泵出油口沒

有液壓油通過（一般可通過油泵出油管振動狀況得知），參數 P1.04.（輸出流量）數

值亦會根據電機實際轉速而變化，但壓力無法升高 
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1、請確認油箱已經加注足夠的液壓油，若油箱出口有閥門開關，請打開閥門開關； 

2、請先讓油泵連續運行一段時間（20s 左右），以保證液壓油充滿油路； 

3、油泵反轉，若已經確認以上各項，但壓力仍無法升高，則請調換油泵旋轉方向。 

★  調換油泵旋轉方向操作： 

步驟一：切斷電源後，調換驅動器三相輸出電源線 U、V、W 隨意兩相； 

步驟二：斷開“油泵啟動”端子，重新輸入參數 OP3＝“3”進行電機自學習，閉合

“油泵啟動”端子。 

■   報警  

產生該報警的原因有三個： 

一、 壓力感測器斷線、無信號回饋 

請檢查壓力感測器接線是否有誤，是否有短線，或損壞的現象。 

二、 電機未自學習 

    由於同步電機都有一個磁極角度，在未進行磁極角度自學習前運行電機，會導致電

機轉矩瞬間升高，驅動器做出保護動作。所以在運行前一定要做磁極角度的自學習。 

三、 PG 信號斷線： 

當電機運行時，編碼器信號產生斷線的現象，會導致電機轉矩上升，驅動器也會做

出相應的保護。 

 

■機械振動 

機械振動，請實施以下的處理方法。 

注：請首先確定編碼器信號是否良好。若 PG 卡上發光二極體顯示紅燈閃爍，則編
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碼器信號不良：接地效果不良，PG 卡、接外掛程式接線不良或編碼器線與電源線平

行走線。可通過參數 U2.07.（編碼器脈衝變化率）對編碼器信號受干擾程度進行評

估，數值大於“10”表示受干擾嚴重。 

塑機動作起停出現振動 

此時，請實施以下的處理方法。 

1、通過電腦系統進行調整。加大出現振動動作的斜率，使控制更平緩，減少起停振

動。 

2、通過驅動器進行調整。加大 P3.11.（壓力上升時間）、P3.12.（壓力下降時間）、

P3.13.（流量上升時間）、P3.14.（流量下降時間）設定值，使系統壓力、流量回應

平緩，減少起停振動。 

塑機靜止狀態下出現振動 

此時，請實施以下的處理方法。 

該情況為伺服電機振動，請減小電機回應比例增益（Kp-m）、電機回應積分時間

（Ti-m）設定值，使伺服電機 PI 控制回應平緩，減少電機振動。 

 

塑機運行過程中出現振動 

此時，請實施以下的處理方法。 

在塑機靜止狀態下不出現振動的前提下，請減小 P3.08.（系統回應微分時間（Td-s）

設置值，若 P3.08.（系統回應微分時間（Td-s）設置值為“0”，塑機運行過程中仍

然出現振動，請減小系統回應比例增益（Kp-s）設置值，加大系統回應積分時間（Ti-s）

設置值，使塑機動作平緩，減小塑機振動。 

注意：“射膠保壓動作”請保留相應的系統回應微分時間（Td-s），以抑制壓力超調。 
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■ OC1、OC2、OC3 報警處理  

此時，要考慮以下原因。 

注：若驅動器連續不斷出現 OC3 報警，表示驅動器內部硬體出現故障，請與廠家聯

繫！ 

    若通過以下處理未能解除報警，請選用更大容量等級的驅動器。 

初次運行即出現報警 

按照『P3 驅動器調試過程』部分調試完畢後，初次運行即出現報警。 

1、伺服電機 UVW 三相輸出發生短路或接地，請用萬用表及接地搖表進行確認； 

2、壓力指令值（P1.01.）過高時，若負載較大，容易導致長期輸出大於最大系統壓

力的壓力值，驅動器超負荷輸出； 

3、電機參數（P4.）沒有進行正確設置，導致電機控制不正常； 

4、電機自學習（OP3.＝3）沒有正常完成，更換電機後沒有進行 OP3＝3（伺服電

機磁偏角自學習）； 

5、編碼器松脫或接線有誤（若 PG 卡上發光二極體長期顯示紅燈則編碼器信號有誤： 

PG 卡、接外掛程式、編碼器松脫或接線有誤）； 

6、回應設置值過高（參照『關於回應』及『關於控制（PID 調整）』部分）。 

偶爾出現報警 

驅動器偶爾或者進行某些指定動作時出現報警。 

1、伺服電機 UVW 三相輸出發生短路或接地，請用萬用表及接地搖表進行確認； 

2、相應動作過程所對應電腦系統設置的斜率值過小，請適當加大斜率設置； 

3、壓力指令值（P1.01.）過高時，若負載較大，容易導致長期輸出大於最大系統壓

力的壓力值，驅動器超負荷輸出； 

4、編碼器信號不良（若 PG 卡上發光二極體顯示紅燈閃爍則編碼器信號不良：接地
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效果不良，PG 卡、接外掛程式接線不良或編碼器線與電源線平行走線），可通過參

數 U2.07.（編碼器脈衝變化率）對編碼器信號受干擾程度進行評估，數值大於“10”

表示受干擾嚴重； 

■ 壓力的不穩定，超調  

全壓力段系統壓力控制均不穩定、超調 

此時，要考慮以下的原因。 

PID 控制調節不合理 

回應參數調整不合理時，容易導致系統壓力不穩定、超調，請參照『關於控制（PID

調整）』部分對 PID 參數進行重新調整。 

注意：超調現象出現于全壓力段，而且動作流量指令越大，超調現象越嚴重（特別

是當 U1.04.（電機速度）大於 P4.06.（電機額定轉速）時），減小積分時間（I）設

定值，增大微分時間（D）設定值將有利於更好地抑制超調現象。 

系統壓力較高時不穩定 

此時，要考慮以下的原因。 

PID 控制調節不合理 

PID 控制調節不合理時，容易導致系統壓力不穩定，請參照『關於控制（PID 調整）』

部分對 PID 參數進行重新調整。 

驅動器輸出已經達到最高輸出轉矩 

通過參數 U1.06.（電機輸出轉矩，單位％）可以檢測電機輸出轉矩大小，若參數 U1.06.

的數值已經接近或等於參數 P3.06.（電機最大輸出轉矩）的設定值時，將不能夠輸

出更大的系統壓力，系統壓力出現不穩定狀態。請相應提高 P3.06.（最大轉矩）的

設定值。 
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電機超載嚴重 

選型時，選擇了較小的電機 

驅動器電流輸出已經達到最大保壓電流輸出 

通過參數 U1.05.（電機輸出電流，單位 A）可以檢測電機輸出電流大小，若參數 U1.05.

的數值已經接近或等於最大保壓輸出電流數值時，儘管驅動器輸出未達到最高輸出

轉矩，亦不能夠輸出更大的系統壓力，系統壓力出現不穩定狀態。請選用更高容量

等級的驅動器。 

 

 

以上列舉了一些常見的問題，如有發現其他問題，請聯繫我們！ 
  



 

 

 

 

 

   

調試過程及功能應用 
本章節說明驅動器的調試過程及功能應用。 

 

注：查看 U2.16 對應下列的說明書版本 

V3.5 版本 :F3937,F3993,F3020,F3035,F3052,F3171 

V7.1 版本 :F3071,F30A0,F30A1,F30B0,F30B2,F3172 

◆驅動器的調試 .......................................................................................................................................... 6-１ 

■接通電源 .......................................................................................................................................... 6-１ 

■確認顯示狀態 .................................................................................................................................. 6-１ 

■基本設定 .......................................................................................................................................... 6-２ 

■自學習（必須在電機空載或輕載下進行） .................................................................................. 6-５ 

■自學習出現的常見問題 .................................................................................................................. 6-６ 

■試運行 .............................................................................................................................................. 6-７ 

◆V3.5 版本性能的調節 ............................................................................................................................. 6-８ 

■ 關於壓力控制的調節 .................................................................................................................... 6-９ 

■ 關於卸壓效果的調整 ................................................................................................................ 6-１１ 

■ 關於底流、底壓的設定 ............................................................................................................ 6-１２ 

◆V7.1 版本性能的調節 ......................................................................................................................... 6-１３ 

■ 關於壓力控制的調節 ................................................................................................................ 6-１４ 

■ 關於卸壓效果的調整 ................................................................................................................ 6-１４ 

■ 關於底流、底壓的設定 ............................................................................................................ 6-１４ 

◆伺服油泵並泵控制方案 ...................................................................................................................... 6-１６ 

■多泵並流 ...................................................................................................................................... 6-１６ 

■多泵分/並流 ................................................................................................................................. 6-２１ 
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◆驅動器的調試 
 

注：若需初始化，請設置參數『OP4=100』。 

■接通電源 

請務必確認以下項目後，再接通電源。 

·電源電壓是否正確？ 

400V 級：三相 AC 380～480 50/60Hz 

·電機的輸出端子（U，V，W）和電機是否連接牢固？ 

·驅動器的控制回路端子與其它控制裝置是否連接牢固？ 

·驅動器的控制回路端子是否全部處於 OFF 狀態？ 

·使用擴展卡時是否連接牢固？ 

·電機是否處於無負或輕載狀態？ 

 

■確認顯示狀態 

接通電源時，數位式操作器的顯示，正常情況如下圖所示，L1 燈亮顯示當前的指令壓力 

1

2

3

LOCAL FWD REV

【正常时的操作器显示】 数据显示部分为

指令压力的显示

 

圖 6.1 正常操作器顯示介面 

故障發生時，和上述顯示不同。請參照第五章『報警檢查』實施對策。以下所示為故障

發生時的顯示圖例 

   

1

2

3

LOCAL FWD REV

【故障时的操作器显示】
因故障内容而显示不同。

左图是过电流警告图例。

 
圖 6.2 發生故障時操作器顯示介面 
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■基本設定 

正常上電之後，通過『M/E』進行參數模式的切換，在『P*.**』的參數裡設定電機參數。 

關於數字操作器的操作方法，請參照第 3 章『數位式操作器和參數組的概要』操作說明

進行操作。 

注：查看 U2.16 對應下列的說明書版本，表 6.1 為 V3.5，表 6.2 為 V7.1 

V3.5 版本 :F3937,F3993,F3020,F3035,F3052,F3171 

V7.1 版本 :F3071,F30A0,F30A1,F30B0,F30B2,F3172 

 

 

表 6.1 V3.5 版本基本設定的參數 

 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 

出廠設

定 

備註 

P2.02 

壓力感測器

量程 

根據壓力感測器規格設置。單位對應

P2.06. 

0～255 250 

壓力感

測器參

數根據

實際壓

力感測

器規格

標稱值

設置，系

統壓

力、流量

根據系

統需求

設置 

P2.03 

壓力感測器

輸出信號方

式 

0:1～5V 輸出  1:4～20mA 輸出  2:1

～10V,3:0～10V 

根據壓力感測器規格設置 

0,1,2,3 3 

P2.06 

壓力顯示單

位 

0:kg/cm
2
    1:Kp-si    2:Mpa    

3:bar    4:atm 
0,1,2,3 0 

P2.09 

電機最高轉

速 

電機最高輸出轉速，指令電壓 DC10V

時對應的電機轉速，對應流量最大值 

1～36000 2000 

P2.10 

系統壓力最

大值 

系統所需壓力最大值，指令電壓 DC10V

時對應的系統壓力輸出，對應系統壓力

最大值。必須小於 P2.02.設定值。單

位對應 P2.06. 

0～255 175 
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P4.01 

電機額定功

率 

設定電機的功率 0.1~200.0 * 

電機參

數請按

照實際

選用的

電機參

數設置 

P4.02 電機極數 設定電機的極數 2~48 8 

P4.03 

電機額定電

流 

設定電機的額定電流。此值作為電機保

護的基準值 

0.1~500.0 * 

P4.04 

電機額定感

生電勢 

永磁同步電機額定轉速時對應的額定

感生電勢 

1~480 300 

P4.05 

電機額定頻

率 

設定電機的額定頻率 Fe=Ne×P/120 0.00~600.00 100 

P4.06 

電機額定轉

速 

設定電機的額定轉速 1~36000 1500 

注：設置參數時請確保斷開使能信號 
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表 6.2 V7.1 版本基本設定的參數 

 

參數 NO. 名稱 內容 設定範圍 

出廠設

定 

備註 

P2.01 油泵排量 

設置選用的油泵排量參數，按實際選用

值輸入， 

單位為 ml 

0～1000 

按實際

輸入 

必須輸

入 

P2.02 

壓力感測器

量程 

根據壓力感測器規格設置。單位對應

P2.06 

0～255 250 

壓力感

測器參

數根據

實際壓

力感測

器規格

標稱值

設置，系

統壓

力、流量

根據系

統需求

設置 

P2.03 

壓力感測器

輸出信號方

式 

0:1～5V 輸出  1:4～20mA 輸出  2:1

～10V,3:0～10V 

根據壓力感測器規格設置 

0,1,2,3 3 

P2.08 

最高輸出壓

力 

驅動器允許的最高輸出壓力 0～1000.0 175 

P2.09 

電機最高轉

速 

電機最高輸出轉速，指令電壓 DC10V

時對應的電機轉速，對應流量最大值 

1～36000 2000 

P2.10 

系統壓力最

大值 

系統所需壓力最大值，指令電壓 DC10V

時對應的系統壓力輸出，對應系統壓力

最大值。必須小於 P2.02.設定值。單

位對應 P2.06. 

0～255 175 

P4.01 

電機額定功

率 

設定電機的功率 0.1~200.0 * 

電機參

數請按

照實際P4.02 電機極數 設定電機的極數 2~48 8 



第六章 調試過程及性能優化 

                                                                                    
  

6-５ 

P4.03 

電機額定電

流 

設定電機的額定電流。此值作為電機保

護的基準值 

0.1~500.0 * 

選用的

電機參

數設置 

P4.04 

電機額定感

生電勢 

永磁同步電機額定轉速時對應的額定

感生電勢 

1~480 300 

P4.05 

電機額定頻

率 

設定電機的額定頻率 Fe=Ne×P/120 0.00~600.00 100 

P4.06 

電機額定轉

速 

設定電機的額定轉速 1~36000 1500 

注：設置參數時請確保斷開使能信號 

 

■自學習（必須在電機空載或輕載下進行） 

設置參數後，按下復位鍵使驅動器進入準備狀態就可以進行電機的自學習了。 

設置『OP3＝0』進行對電機的『線間電阻』的靜止型自學習，自學習期間驅動器的操

作器顯示的數值變化為即時電流；然後進行第二階段的自學習，設置『OP3＝3』進行

對同步電機磁偏角度的自學習。 

*注意：學習磁偏角度時電機會有輕微的偏轉，這時應該儘量使電機處於無載或輕載

狀態，這樣不至於因負載影響自學習結果，從而影響電機性能。 

注：1、自學習期間如果出現錯相，驅動器會自動改變相序參數，讓自學習成功進行； 
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■自學習出現的常見問題 

 常見的自學習失敗： 

① OC2： 

當自學習動作 OP3=0 時，出現 oC2、OC3 的現象，請檢查電機是否損壞，U，V,W 與地

線之間是否短路。 

 

 

② LE- 1： 

電機斷線或變頻器沒有輸出,請檢查電機輸入線（U、 V、 W）是否接好，有無存在斷

線的情況。 

 

③ LE－3： 

電機參數設置錯誤或者編碼器斷線，或者錯線，亦都很有可能『U2.06』沒有接收到

編碼器的脈衝，請檢查『P4.**』電機和編碼器線數的參數設置以及編碼器之間的連

線； 

 

④ LE－7 

電機編碼器線錯線，或者電機負載過大，導致電機自學習是沒有轉動。請打開溢流閥，

或檢查編碼器接線 

 

⑤ LE－9 

則為電機極數設置、編碼器線數設置錯誤或者電機卡死 
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★ 編碼器接線檢查方法： 

P3 伺服驅動器採用的是旋轉變壓器作為編碼器輸入，其編碼器信號為：sin+，sin-； 

cos+，cos-；ref+，ref-；每組信號之間都有固定的電阻值。其中，sin+，sin-之

間的電阻值與 cos+，cos-之間的電阻值相等，而 ref+，ref-之間的電阻值略小。 

例如多摩川旋轉變壓器（TS2640N321E64） R（s+，s-）=R（c+，c-）=43Ω   

                            R（r+，r-）=36Ω  

 

 

■試運行 

 試運行的操作過程 

當電機參數，基本調試完成後，需要試運行來測試電機的性能和電機的轉向。 

在使用者進入 OP6 （顯示試運行頻率）後，設置 3—6Hz,長按向上的按鈕，驅動器會

以相應的頻率進行試運行操作，這時顯示的資料為時時的電流 

 

若試運行時電機出現抖動，立即出現報警，說明電機參數不合理或者有其他故障存在。 

若試運行時發現電機轉向不正確，則需要調整相序，使電機轉向正確，調相的方法為：

調換 U、V、W 三相中的任意兩相，然後進行 OP3=3 的自學習操作 

 

若採用內花鍵連接時，不能知道電機真實轉向，則也可用試運行檢測出電機轉向，在

油路正確的情況下，若試運行一段時間後，壓力錶不能起壓，則說明電機反轉，若起

壓則說明轉向正確，若兩個方向都不起壓，則說明油路可能出現嚴重泄油現象，請檢

查油路。 

下圖所示的就是電機試運行的操作過程。 



第六章 調試過程及性能優化 

 
6-８ 

0.00

A1OP6

進行頻率的設定

改變參數大小

上、下、右移

試運行

试运行操作 对应显示

DATA

M/E

DATA

長按向下或向上

M/E

M/E

注：試用行時顯示數值為時時電流顯示

    

圖 3.9 試運行的操作過程        

 

◆V3.5 版本性能的調節 

（V3.5 版本 :F3937,F3993,F3020,F3035,F3052） 

 

若自學習成功，閉合使能信號，驅動器可進入工作狀態。但是這時壓力回應未必達

到最佳效果，我們需要調節伺服油泵性能參數『P3.**』： 

                      表 6.3  伺服油泵的性能參數 

參數

NO. 

名稱 內容 設定範圍 出廠設定 

P3.01. 

系統回應比例增益

（Kp-s） 

系統回應比例增益，設定值與系統回

應成正比 

0.0～

25.0 

0.5 

P3.02. 

系統回應積分時間

（Ti-s） 

系統回應積分時間，設定值與系統回

應成反比，以毫秒為單位 

0～3000 5 

P3.03. 卸壓反向速度上限 以電機最高轉速（P2.09.）的百分比 0～100% 10 
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表示 

P3.04. 卸壓反向最大轉矩 以電機額定轉矩的百分比表示 0～250 50 

P3.05. 底壓 

以壓力感測器量程（P2.02.）的百分

比表示 

0～100% 1 

P3.06. 電機最大輸出轉矩 

以電機額定轉矩的百分比表示，限制

電機最大輸出轉矩，保護電機 

150.0%～

900.0% 

250 

P3.08. 

系統回應微分增益

（Td-s） 

系統回應微分增益，設定值與系統壓

力穩定情況成正比 

0～250 0 

P3.09. 回應時間 

流量、壓力實際值從 0％～100％變化

的時間。以秒為單位 

0.01~600

.00 
0.05 

P3.15. 

電機回應比例增益

（Kp-m）、 

電機速度環比例增益 1～30 2 

P3.16. 

電機回應積分時間

（Ti-m） 

電機速度環積分時間，以毫秒為單位 0～255 20 

 

■ 關於壓力控制的調節 

相關參數：P3.01./P5.（系統回應比例增益（Kp-s））、P3.02./P6.（系統回應積分

時間（Ti-s））、P3.08./P7.（系統回應微分增益（Td-s））、P3.15.（電機回應比

例增益（Kp-m））、P3.16.（電機回應積分時間（Ti-m）） 

 

P3.01.（比例增益（Kp-s））、P3.02.（積分時間（Ti-s））、P3.08.（微分增益（Td-s）） 

比例增益（Kp-s）設定值越大，積分時間（Ti-s）設定值越小，回應越快，但回應太

快時，容易引起伺服電機振動和注塑機動作不平穩。在壓力上升速度慢，有超調的情

況下請加大 

積分時間（Ti-s）設定值越大，回應越慢，動作柔和，回應太慢時容易引起壓力擺動
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和超調。 在起壓速度慢，超調時，請適當減小 

微分增益（Td-s）是用來抑制壓力擺動和超調的參數，一般微分增益越大壓力越穩定，

但是過大的微分增益會導致系統回應過慢，或者會引起電機的抖動。當壓力回應快，

但有超調的情況下，請適當增加，在某些動作，如高壓鎖模時機械震動，請適當減小

設置值。也就是說，在伺服電機和注塑機動作平穩的基礎上，比例增益（Kp）值越

大，積分時間（Ti）設定值越小，機器的性能越優異。 

 

回應增益（Ｋｐ）對壓力回應的影響如下圖所示 

适当Kp值

SV（目标值）

 
Kp值太大

SV（目标值）

 

Kp值过小

SV（目标值）

 

圖 6.3 回應增益對壓力的影響 

從圖中可以看出，適當的增益回應使壓力上升速度快，不產生超調，過大的增益響應

使壓力產生振盪，而過小的增益回應使壓力過沖嚴重，並且回應速度緩慢。 

 

積分時間（Ｔｉ）對壓力的回應和增益回應（Ｋｐ）為互補關係，積分時間的大小對

壓力的影響與增益對壓力的影響正好相反： 過大的積分時間使壓力超調，回應速度

緩慢，過小的積分時間使壓力產生振盪。 

 

微分增益（Ｔｄ）對壓力的影響如下圖所示： 
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SV（目标值）

含D分量

抑制超调

抑制干扰

 

Td（微分时间） 数值减小数值增大

适当Td值Td值过大 Td值过小

SV（目标值）

     圖 6.4  微分增益對壓力的影響 

從圖中看出：微分增益對壓力的超調和微小的波動有著一定的抑制效果，但過大的微分

增益會使壓力上升緩慢。 

電機增益則調整 P3.15 與電機回應積分時間為 P3.16。 

★ 經驗值： 

P3.01=1                              P3.02=3                   P3.08=25 

P3.15=2                              P3.16=20 

當一組 PID 參數不能很好控制整個注塑機所有動作時，請選接擴展 PID 組合，從而達到

一個更加完美的控制效果。若選接擴展 PID 組合, 則請調節擴展 PID 參數，即：P5、P6、

P7 等參數。 

 

■ 關於卸壓效果的調整 

相關參數：P3.03.（卸壓反向速度上限）、P3.04.（卸壓反向最大轉矩） 

當實際壓力值大於指令壓力值時，將按照P3.03.（卸壓反向速度上限）、P3.04.（卸

壓反向最大轉矩）限定值進行卸壓控制。當發現卸壓速度慢時，請加大P3.03，與P3.04 

注意事項： 

P3.03.（卸壓反向速度上限）、P3.04.（卸壓反向最大轉矩）設定值過大時，由於卸

壓速度太快，將造成油泵反轉噪音；P3.03.（卸壓反向速度上限）、P3.04.（卸壓反

向最大轉矩）設定值過小時，則卸壓速度太慢。 
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★ 經驗值： 

P3.03=30                        P3.04=50 

 

■ 關於底流、底壓的設定 

相關參數：P3.05.（底壓）、P3.10.（底流） 

當實際壓力值大於指令壓力值時，將按照P3.03.（卸壓反向速度上限）、P3.04. 

待機狀態下可以針對P1.01.（壓力指令）、P1.03.（流量指令）顯示值調整P3.05.（底

壓）、P3.10.（底流），修正P1.01.（壓力指令）、P1.03.（流量指令）以達到所需

數值，一般需要保留一定的底壓與底流，以保證油路處於充油狀態（電機微微的正轉，

大概在5轉以內），防止油路反復充放油，導致塑機運行不穩定。 
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◆V7.1 版本性能的調節 

（V7.1 版本 :F3071,F30A0,F30A1,F30B0,F30B2,F3162,F3172） 

 

若自學習成功，閉合使能信號，驅動器可進入工作狀態。但是這時壓力回應未必達

到最佳效果，我們需要調節伺服油泵性能參數『P3.**』： 

                      表 6.4  V3.5 伺服油泵的性能參數 

參數

NO. 

名稱 內容 設定範圍 出廠設定 

P3.01. 

系統回應比例增益

（Kp-s） 

系統回應比例增益，設定值與系統回

應成正比 

0.0～25.0 0.5 

P3.02. 

系統回應積分時間

（Ti-s） 

系統回應積分時間，設定值與系統回

應成反比，以毫秒為單位 

0～3000 5 

P3.03. 

系統回應微分時間

（Td-s） 

系統回應微分時間，設定值與系統壓

力穩定情況成正比 

0～250 0 

P3.04. 底壓 

以壓力感測器量程（P2.02.）的百分

比表示 

0～100% 1 

P3.05. 底流 

以電機最高轉速（P2.09.）的百分比

表示 

0.00～

50.00 

0.50 

P4.15. 加速時間 

流量、壓力實際值從 0％～100％變化

的時間。以秒為單位 

0.01~600.0

0 
0.05 

P4.16. 

電機回應比例增益

（Kp-m）、 

電機回應比例增益，設定值與電機回

應成正比 

1～30 2 

P4.17. 

電機回應積分時間

（Ti-m） 

電機回應積分時間，設定值與電機回

應成反比，以毫秒為單位 

0～255 20 
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■ 關於壓力控制的調節 

相關參數：P3.01.（系統回應比例增益（Kp-s））、P3.02.（系統回應積分時間（Ti-s））、

P3.03.（系統回應微分增益（Td-s））、P4.16.（電機回應比例增益（Kp-m））、P4.17.

（電機回應積分時間（Ti-m）） 

★ 經驗值： 

P3.01=1                              P3.02=3                   P3.03=25 

P4.16=2                              P4.17=20 

當一組 PID 參數不能很好控制整個注塑機所有動作時，請選接擴展 PID 組合，從而達到

一個更加完美的控制效果。若選接擴展 PID 組合, 則請調節擴展 PID 參數，即：P6、P7、

P8 等參數。 

 

 

■ 關於卸壓效果的調整 

相關參數：P3.06.（卸壓反向速度上限） 

當實際壓力值大於指令壓力值時，將按照P3.06.（卸壓反向速度上限），當發現卸壓

速度慢時，請加大P3.03。 

注意事項： 

P3.06.（卸壓反向速度上限）由於卸壓速度太快，將造成油泵反轉噪音；P3.06.（卸

壓反向速度上限）則卸壓速度太慢。 

 

★ 經驗值： 

P3.06=10                       

 

■ 關於底流、底壓的設定 

相關參數：P3.04.（底壓）、P3.05.（底流） 

當實際壓力值大於指令壓力值時，將按照P3.04.（卸壓反向速度上限）、P3.05. 

待機狀態下可以針對P1.01.（壓力指令）、P1.03.（流量指令）顯示值調整P3.04.（底
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壓）、P3.05.（底流），修正P1.01.（壓力指令）、P1.03.（流量指令）以達到所需

數值，一般需要保留一定的底壓與底流，以保證油路處於充油狀態（電機微微的正轉，

大概在5轉以內），防止油路反復充放油，導致塑機運行不穩定。 
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◆伺服油泵並泵控制方案 
並泵分為“多泵並流”和“多泵分/並流”兩種方案。 

多泵並流指：一套伺服油泵作為主驅動，其餘油泵作為從驅動並聯一起工作，動作、起

停一致，工作方式與標準單台伺服油泵相同。 

多泵分/並流指：兩套伺服油泵可以工作在多泵並流和多泵分流（單獨控制）兩種模式。 

■多泵並流 

以下所示為多泵並流控制結構圖。 

M M M

主驅動
器

壓力指令

流量指令

壓力回饋

壓力感測器1

泵#1 泵#2 泵#3

從驅動
器

從驅動
器

CAN匯流排

進油口

出油口
 

圖 6.5  多泵並流控制示意圖 

從上圖可知，主驅動器接受電腦的流量與壓力信號，並有壓力感測器進行壓力回饋，而

主從驅動器之間用 CAN 匯流排相連接，通過 CAN 匯流排實現主驅動器控制從驅動器。 

下圖所示為 CAN 匯流排接線示意圖。主泵與最後一個從泵的通信終端電阻應短接。 
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CAN_

L
CAN_

H

CAN

_L
CAN_

H

注：主機與最後一台從機的通信終端電阻跳針應短接，通信線纜主機與
從機接線一樣，如需兩台以上，相應的把各從機的通信線串接，線纜採

用雙芯遮罩線，遮罩層接中間 VGN端子

主机 从机

VG

N
VG

N

並泵通信終端選擇跳針

J4
J5

J4
J5

OFF ON

1
2
3
4

OFF ON

1
2
3
4S1 S1

 

圖 6.6   CAN 匯流排接線圖 
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接線方式 

主驅動器的接線和標準的伺服油泵相同（參照：圖 2.7  7.5~75Kw 相互接線），從驅

動器除了連接三相電源進出、制動電阻以及編碼器外，還需要把主機的使能信號並接如

從泵的使能埠； 

所有驅動器的“油泵啟動”信號並接。“報警輸出”信號採用相應方式連接，主泵

主機板的“S1：多泵並流通信主從關係選擇開關”全部保持：OFF 狀態，從泵的“S1：

多泵並流通信主從關係選擇開關”按照“表 2.2 主機板功能選擇跳針，開關說明”進行

設置。 

注：主、從驅動器其中一台報警時請務必同時切斷所有驅動器的“油泵啟動”信號。 

參數設置： 

主泵參數設置： 

由於主機板上已經集成了並泵的功能選擇開關等，所以大大的簡化了主機參數的設

置，只需要按照單台伺服驅動參數設置就可以實現，無需設置其他參數 

從泵參數設置： 

在輸入電機參數，完成自學習之後完成下述參數設置： 

 

從機參數設置表： 

參數 NO. 名稱 設置值 設定範圍 說明 

請設置撥碼開關，舉例：如果是第一個從泵，請將撥碼開關的 1 號撥到右邊則可以。 

E5.10 拖動力矩上限 150 0.0~500.0 保護從機驅動器 

E5.11 制動力矩上限 150 0.0~500.0 保護從機驅動器 

      當設置完以上參數和電機參數後，復位，自學習 OP3=0 和 OP3=3 後，並切斷電源；

重新通電後設置以下四組參數 

D2.01 最高運轉頻率 133.3 0~1000 

1Hz=15 轉（換算結果

應與主機的 P2.09 相

對應） 
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L1.01 電機超載保護使能 0 0~4 取消電機超載保護 

L3.01 過力矩保護 0 0~4 取消過力矩保護 

L4.01 失速保護使能 0 0~4 取消失速保護 

L6.03 輸出缺相保護使能 0 0~4 取消輸出缺相保護 
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調試過程 

多泵並流運行調試過程。 

1．設置所有控制參數（包括 P 參數和上述『參數設置』中的附加參數）。注意兩台伺

服油泵的最高轉速(主機的 P2.09 換算出的頻率應該與從機的 d2.01 相同)必須一

致。 

2．主從驅動器分別進行 OP3=0（電機漏抗，線間電阻自學習） OP3＝3（伺服電機

磁偏角自學習）。 

3．主驅動器的壓力流量控制調試（調整方式參照說明書中『性能調整』）。從驅動器

切斷“油泵啟動”信號。 

4．同時運行主從驅動器，若主驅動器的 U1.04.和從驅動器的 U1.04.一致，表示 CAN

通訊成功；反之，CAN 通訊不成功，請檢查主從機 P2.09 是否一致,通信指示燈

（綠燈）是否閃爍？ 

5．同時運行主從驅動器。 

6．如果發現電機轉向不正確，請調整相續。 
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■多泵分/並流 

以下所示為多泵分/並流控制結構圖。 

M M M

主驱动器

壓力指令1

流量指令1

壓力回饋1

壓力感測器1

泵#1 泵#2 泵#3

从驱动器 從驅動器

CAN匯流排

进油口

出油口1

壓力指令2

流量指令2

壓力回饋2

壓力指令3

流量指令3

壓力回饋3

壓力感測器2 壓力感測器3

出油口2 出油口3

① ② ① ②

 

圖 6.7  多泵並流/ 分流控制方案 

 

 

說明：主、從驅動器和標準的單台伺服油泵接線方式相同，從驅動通過 CAN 匯流排和主

驅動連接（參照圖），主、從驅動器分別做相應參數的調整（參照下文『參數設置』）。主、

從驅動器通過控制 X3（多泵並流通信使能）的通斷可以可多泵並流運行（①失電，②得

電）；亦多泵分流獨立運行（①得電，②失電），在多泵並流模式下，主、從驅動器通過

通訊方式保證電機轉速相同，達到多泵並流控制的目的，此時，從驅動器接收的壓力指

令、流量指令以及壓力回饋信號無效。 
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參數設置：主機驅動器參數設置與單台參數設置一樣即可。 

 從機驅動器按照單台驅動器參數設置（包括電機參數），並自學習成功後請按照下表： 

參數 NO. 名稱 設置值 設定範圍 說明 

D2.01 最高運轉頻率 133.3 0~1000 

1Hz=15 轉（換算結

果應與主機的 P2.09

相對應） 

 

  調試說明： 

1. 設置所有控制參數（包括 P 參數和上述『參數設置』中的附加參數）。注意兩

台伺服油泵的最高轉速(P2.09)必須一致。 

2. 主從驅動器分別進行 OP3=0（電機漏抗，線間電阻自學習） OP3.＝3（伺服

電機磁偏角自學習）。 

3. 主從驅動器調試與單台驅動器控制壓力、流量方式完全一致。  

4. 從機通過端子 13（即：多泵並流/分流使能）進行切換，完成各種並流，分流

動作 
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