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L7S 简易使用说明书
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安全使用注意事项
本使用手册根据安全注意事项，分为“危险”和“注意”等级。
	注意事项
	意义
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 危险
	不当操作时可能会导致死亡或重伤等危险状况发生
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 注意
	不当操作时可能会导致轻伤或机器损坏等危险状况发生


· 标记为“注意”的事项，视情况也可能会导致严重的后果，请留意。
· 防止触电注意事项
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 危险

	· 接线作业和检查工作，请在关闭电源15分钟后，在充电(CHARGE)指示灯灭灯的状态下，确认电压后进行。

· 请确保伺服驱动器和伺服电机的接地连接。

· 接线作业务必由专业技术人员进行。

· 接线作业请在伺服驱动器和伺服电机安装完毕后进行。

· 请不要用湿手进行操作。

· 运行中请不要打开伺服驱动器的外壳。

· 伺服驱动器外壳被分离的状态下，请勿运行设备。

· 即使在电源关闭的状态下，也不要擅自拆开伺服驱动器外壳。


· 防止火灾注意事项
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 注意

	· 伺服驱动器、伺服电机、再生电阻请安装在阻燃物上。

· 伺服驱动器发生故障时，请关闭电源。


· 接线注意事项
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 注意

	· 伺服驱动器输入电源请使用AC200-230[V]。

· 确保伺服驱动器接地。

· 请勿将常用电源直接连接于伺服电机。

· 请勿将常用电源直接连接于伺服驱动器的U，V，W输出端。

· 伺服驱动器的U、V、W 输出端和伺服电机的电源输入端U、V、W 直接接线，请勿在配线中间安装电子接触器等。

· 伺服驱动器的电源端接线时，请使用附有绝缘管的压接端子。

· 伺服电机的电源U, V, W电缆和编码器电缆一定要分离接线。

· 电机安装部位是移动型结构时，请务必使用抗折弯电缆。

· 电源接线请在关闭伺服驱动器的输入电源，等充电(CHARGE)指示灯完全灭灯后进行。


初期运行注意事项
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 注意

	· 接通电源前，请再次确认输入电压(AC200 ~ 230[V])及电源接线。 
· 初期接通电源时，请务必在使能关闭的状态下接通。


· 操作及运行注意事项
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 注意

	· 运行前，请确认各参数并进行设置。

· 运行中，请勿接触电机旋转部分。

· 运行中，请勿接触散热片部位。


· 使用注意事项
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 注意

	· 请在外部安装急停回路，以便发生异常状况时能够及时停止运行。

· 请在使能关闭的状态下进行报警复位，如在使能状态下报警复位时，会导致伺服马上重新启动。

· 请使用干扰滤波器及直流电抗，尽可能屏蔽电子干扰，以免对周围的电子设备造成电子干扰。

· 请正确选用指定配套的伺服驱动器和伺服电机。

· 伺服电机的刹车只能用于停机或停电保护，请勿适用于一般的运行制动。

· 刹车因其寿命或机械结构不同（用同步带连接电机和滚珠丝杆时）有可能无法停止设备，为了确保机器的安全，请另行安装安全制动装置。


· 异常时注意事项
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 注意

	· 停机或产品故障时，可能有危险隐患的情况下，请使用带刹车的伺服电机或外部安装制动机构。
· 发出报警时，请查明原因确保安全，解除报警后再运行。

· 上述报警未解除前，请不要接近设备。


· 维修/检查注意事项
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 注意

	· 维修和检查工作，请在关闭电源15分钟后，在充电(CHARGE)指示灯灭灯的状态下确认电压后进行，内部电容中的残留充电电压可能会引发危险。

· 非指定人员请勿进行维修、检查、更换零部件工作。

· 请勿改造产品。


· 一般注意事项
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 注意

	· 本使用手册会随着产品改良、规格变更而发生更新，若出现更改情况是，会更新使用手册的版本号后发行。


· 关于产品应用
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 注意

	· 本产品并不是针对与人的性命攸关的设备或系统而设计和生产的产品。

· 本产品虽然在严格的质量管理体系下生产制作，但如果设备因本产品故障而存在发生重大事故或重大损失隐患时，请安装安全装置。


1. 确定驱动器类型
我公司L7S系列驱动器大致分为2类：
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A.L7SA004A: S:标准型, A:输入电压:200[V], 004:400[w], A: 差分(脉冲Type)
B.L7SA004B: S:标准型, A:输入电压:200[V], 004:400[w], B: 串行(通信Type)
   您可以对照驱动器侧面的铭牌来确定您所使用的驱动器的类型。

   当您确认完成后请根据驱动器类型有选择性地阅读说明。

2. 面板操作指南与实例
以下为L7S驱动器的按键操作指南
- 各部位名称及功能                                       -  速度控制模式/OFF状态时
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- 开机运行状态显示
	
	运行状态画面
	功能
	应对

	首字母P代表伺服当前为位置模式运行。
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	表示位置模式伺服OFF状态
	需上位给予SV-ON信号，伺服才能运转。
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	表示位置模式伺服ON状态
	伺服处于可正常运转状态。
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	表示位置模式CCW状态
	处于运转限制状态，若非设备所需，要更改P2-09设置。
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	表示位置模式CW状态
	处于运转限制状态，若非设备所需，要更改P2-09设置。

	首字母S代表伺服当前为位置模式运行。
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	表示速度模式伺服OFF状态
	需上位给予SV-ON信号，伺服才能运转。
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	表示速度模式伺服ON状态
	伺服处于可正常运转状态。
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	表示速度模式CCW状态
	处于运转限制状态，若非设备所需，要更改P2-09设置。
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	表示速度模式CW状态
	处于运转限制状态，若非设备所需，要更改P2-09设置。

	首字母T代表伺服当前为位置模式运行。
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	表示扭矩模式伺服OFF状态
	需上位给予SV-ON信号，伺服才能运转。
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	表示扭矩模式伺服ON状态
	伺服处于可正常运转状态。
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	表示扭矩模式CCW状态
	处于运转限制状态，若非设备所需，要更改P2-09设置。
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	表示扭矩模式CW状态
	处于运转限制状态，若非设备所需，要更改P2-09设置。


3.N1接头整体接线图
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4. 基本参数
以下为L7S的基本参数，调节这些参数可以使伺服初步正常运行。
-系统参数
	参数[PARAMETER]
	单位
	默认值
	说明

	代码[CODE]
	名称[NAME]
	最小值
	最大值
	

	P0-00
	电机ID
	  -          
	999
	设定马达ID（马达ID见马达铭牌。）
B类驱动器无需设置该参数

	
	Motor ID
	0
	999
	

	P0-02
	编码器脉冲
	[ppr]
	3000
	设定编码器脉冲（见马达名牌，如“ENCODRE:2500P/R Inc”则该项设置为“2500”）B类驱动器无需设置该参数

	
	Enc Resolution   
	1
	30000
	

	P0-03
	运行模式选择
	-
	1
	设定运行模式。

[0]:扭矩        [1]:速度        [2]:位置

[3]:速度_位置   [4]:扭矩_速度   [5]:扭矩_位置

	
	Operation Mode
	0
	5
	

	P0-14
	编码器输出分频
	[count]
	12000
	设置马达旋转一圈时编码器反馈给驱动器的脉冲数。

	
	Encoder Output Count/1-Rotation
	[count]
	12000
	


-性能参数
	参数[PARAMETER]
	单位
	默认值
	说明

	代码[CODE]
	名称[NAME]
	最小值
	最大值
	

	P1-00
	惯量比
	[%]
	100
	此参数影响伺服动作的刚性，请根据您设备所需刚性来设置适当值。（该参数越大，伺服刚性越强，反则越弱。参数过大会引起马达异响或设备震动，参数过小会导致马达过柔刚性不足。）

	
	Inertia Ratio

	0

	20000

	

	P1-01
	位置比例增益1
	[Hz]
	50
	此参数影响伺服马达的响应速率。（该参数设定越大伺服响应越快、动作越灵敏，但设定过高会引起异响、震动、回摆。）

（*该参数仅在位置控制模式有效）

	
	Position P Gain1
	0
	500
	

	P1-06
	速度比例增益1
	[rad/s]
	400
	与P1-01相似，影响马达的响应速率。（设定值越大伺服响应越快，设定过高马达会有震动）（*该参数在速度、位置控制模式均有效）

	
	Speed P Gain1   
	0
	5000
	

	P1-08
	速度积分时间常数1
	[ms]
	50
	此参数相当于前两参数的反作用。（设定值越高，伺服响应越慢。建议在P1-01、P1-06两项参数已经确定的情况下对该参数进行微调。）

	
	Speed Time Constant1       
	1
	1000
	

	P1-11
	速度反馈滤波时间常数
	0.1[ms]
	0.5
	此参数相当于前两参数的反作用。（设定值越高，伺服响应越慢。建议在P1-01、P1-06两项参数已经确定的情况下对该参数进行微调。）

	
	Spd.Feedback Filter Time Constant 
	0
	1000
	


-位控参数
	参数[PARAMETER]
	单位
	默认值
	说明

	代码[CODE]
	名称[NAME]
	最小值
	最大值
	

	P4-00
	位置输入脉冲逻辑
	-
	0
	设定位置运行输入脉冲的逻辑。
PF + PR
正转
反转
PF + PR
正转
反转
0

A+B(正)
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3

A+B(负)
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1

CW+CCW(正)
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4

CW+CCW(负)
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2

PUL+DIR(正)

[image: image34.png]




[image: image35.png]



5

PUL+DIR(负)
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	Pulse Input Logic
	0
	5
	

	P4-01
	电子齿轮比分子1
	-
	1000
	设定电子齿轮比分子1

	
	Electric Gear Num.1 
	1
	2097152
	

	P4-05
	电子齿轮比分母1
	-
	1000
	设定电子齿轮比分母1

	
	Electric Gear Den.1 
	1
	32767
	

	P4-11
	位置误差超差 
	[Pulse]
	90000
	设定引发位置误差超差报警的范围。

	
	Following Error Range
	1
	2^30
	


-手动运行测试参数
	参数[PARAMETER]
	单位
	默认值
	说明

	代码[CODE]
	名称[NAME]
	最小值
	最大值
	

	Cn-00
	手动JOG运行
	-
	-
	驱动器单独进行手动JOG运行。 
[MODE]:结束         [SET]:伺服ON/OFF    
[UP]:正转（CCW）    [DOWN]:反转(CW)    
该参数可以在您设备无法运转时，用于验证伺服是否损坏。也是排出故障的一种手段。
[P3-08]:ACC, [P3-09]:DEC, [P3-12]JOG SPEED

	
	Jog
	-
	-
	


5. 报警与警告
-常见报警序号与故障判断
*出现报警时,故障信号输出接点(ALARM)会关闭(OFF),电机通过动态制动停止。
	报警代码
	名称
	内容
	检查项目
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	IPM Fault
	过电流(H/W)（硬件）
	确认驱动器输出配线错误/编码器配线错误。 
确认电机ID/驱动器ID/编码器设置。
确认设备是否发生冲突或者有约束。
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	Over current
	过电流(S/W)（软件）
	确认驱动器输出配线错误,编码器配线错误。
确认电机ID,驱动器ID,编码器设置。
确认设备是否发生冲撞或者卡死。
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	Current Offset
	电流飘移异常
	确认[St-23],[St-24] 是否达到额定电流的10%以上,更换驱动器
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	Over Current(/CL)
	过电流(H/W)
	确认驱动器输出配线错误,编码器配线错误。
确认电机ID,驱动器ID,编码器设置。
确认设备是否发生冲撞或者卡死。
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	Continuous Overload
	连续超载
	确认设备是否发生冲撞或者卡死。
检查负载状态,确认刹车运行状态 确认驱动器输出配线错误,编码器配线错误。确认电机ID,驱动器ID,编码器设置
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	Room Temperature
	驱动器过热
	确认驱动器内部温度[St-19],
安装冷却风扇,检查负载状态
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	Regen.Overload
	再生超载
	检查输入电压,再生制动电阻及配线更换驱动器
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	Motor Cable Open
	电机断线
	电机配线
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	Encoder Comm.
	串行编码器通信错误
	错误串行编码器电缆配线错误
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	Encoder Cable Open
	编码器电缆断线
	确认编码器电缆是否断线
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	Encoder Data Error
	编码器数据出错
	确认[P0-02]设定值,编码器配线
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	Motor Setting Error
	电机ID设置错误
	确认[P0-00]设定值
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	Encoder Z-Phase Open
	编码器Z相断线
	确认编码器电缆是否断线
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	Under Voltage
	低电压
	输入电压检查,确认电源配线
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	Over Voltage
	过电压
	输入电压,制动电阻损坏及配线。
确认过多的再生运行,再生电阻
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	RST Power Fail
	主电源异常
	确认电源配线及电源
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	Control Power Fail
	控制电源异常
	确认电源配线及电源
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	Over Speed Limit
	超速
	确认编码器异常,编码器设定值,编码器配线,增益设置,电机配线,电机ID,电子齿轮比,速度指令比例
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	Position Following
	位置误差过大
	确认位置指令脉冲过大[P4-11]设定值,配线及限位接点,脉冲设定值,编码器设置,电子齿轮比设置确认设备是否有卡死或负载状态
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	Over Pulse CMD
	脉冲指令频率异常
	确认上位控制器的脉冲指令频率确认指令脉冲形式
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	Parameter Checksum
	参数异常
	初始化[Cn-21]

	[image: image59.png]



	Parameter Range
	参数范围异常
	初始化[Cn-21]
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	Invalid Factory
Setting
	工厂初始值异常
	初始化[Cn-21]
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	GPIO Setting
	输出接点设置异常
	初始化[Cn-21]


以上是各常见疑问的简单处理办法，如无法解决您遇到的问题请阅读完整版使用手册，或联络我司技术部门。
-常见警告与故障判断
在当前运行状态[St-00]下显示警告代码时,因为伺服驱动器在非正常的状态下运行, 请确认与检查项目有关的部位。
	报警状态
	名称
	内容及发生原因
	检查项目
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	RST_PFAIL
	主电源缺相
	[P0-06]DIGIT2 设置为1时,无法连接主电源。

	[image: image63.png]H-0




	LOW_BATT
	电池电量不足
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	OV_TCMD
	扭矩指令过大
	输入了超过最大设置扭矩的指令。
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	OV_VCMD
	速度指令过大
	输入了超过最大设置速度的指令。
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	OV_LOAD
	超载报警
	达到最大设置超载[P0-13]设置范围。

	[image: image67.png]



	SETUP
	容量选定
	电机电流容量大于驱动器电流容量。
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	UD_VTG
	低电压报警
	[P0-06] DIGIT2 设置为1时,直流母线电压低于190V。
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	EMG
	急停接点
	I/O配线及[P2-09]设定值确认


报警代码为16进制,同时发生2种以上的警告时，显示各警告代码之和.
例[W-04]扭矩指令过大和[W-08]速度指令过大报警同时发生时,显示为[W-0C].

发生[W-80]报警时,SVON ON状态变为OFF状态,接通I/O电源或变更逻辑接点会自动解除警告.

6. 输入输出接点的状态与逻辑
当您的设备刚刚组装完成试运行的时候，您就需要设置和监控输入输出接点的状态了。

-外部输入接点信号显示[St-14]
可以确认连接到伺服驱动器的数字输入/输出信号的ON/OFF状态
7分段LED位置化CN1连接器的针脚定义如图对应。

[image: image70.png]



针脚对应位置的LED亮灯显示为ON,灯灭则显示为OFF。
[输入接点显示]
	编号
	(A)
	(9)
	(8)
	(7)
	(6)
	(5)
	(4)
	(3)
	(2)
	(1)

	CH代码
	CH9
	CH8
	CH7
	CH6
	CH5
	CH4
	CH3
	CH2
	CH1
	CH0

	CN1 PIN NO
	48
	18
	19
	20
	46
	17
	21
	22
	23
	47

	默认分配 信号名
	STOP
	EMG
	CW
LIM
	CCW
LIM
	DIR
	ALM
RST
	SPD3
	SPD2
	SPD1
	SVON


-外部输出接点信号显示[St-15]
可以确认连接到伺服驱动器的数字输入/输出信号的ON/OFF状态。 
7分段LED位置化CN1连接器针脚如图所示相对应。

[输入接点显示]

	编号
	(5)
	(4)
	(3)
	(2)
	(1)

	CH代码
	CH4
	CH3
	CH2
	CH1
	CH0

	针脚号
	45
	44
	43
	40/41
	38/39

	默认分配信号名
	INPOS
	BRAKE
	ZSPD
	READY
	ALARM


针脚对应位置的LED亮灯显示为ON,    

灯灭则显示为OFF。

-输入接点强制ON/OFF[Cn-07]
在无上位控制器及I/O Jig的情况下，驱动器单独进行输入接点强制ON/OFF。
设置输入接点强制ON/OFF 7分段LED位置和CN1接点的对应如下。
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各接点对应位置的LED亮灯，则会显示ON，而灭灯则会显示OFF。
[输入接点设置]
	编号
	(A)
	(9)
	(8)
	(7)
	(6)
	(5)
	(4)
	(3)
	(2)
	(1)

	CN1 针脚 NO
	48
	18
	19
	20
	46
	17
	21
	22
	23
	47

	基本分配信号名称
	STOP
	EMG
	CW
LIM
	CCW
LIM
	DIR
	ALM
RST
	SPD3
	SPD2
	SPD1
	SVON


-输出接点强制ON/OFF[Cn-08]
在无上位控制器及I/O Jig的情况下，驱动器单独进行输出接点强制ON/OFF。

7分段LED位置和CN1接点的对应如下。

[输出接点设置]
	编号
	(5)
	(4)
	(3)
	(2)
	(1)

	CN1 - 针脚 NO
	45
	44
	43
	40 /41
	38 / 39

	基本分配信号名称
	INPOS
	BRAKE
	ZSPD
	READY
	ALARM


各接点对应位置的LED亮灯，则会显示ON，而灭灯则会显示OFF。
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DIGIT5: 


P  - 位置控制


S  - 速度控制


T  - 扭矩控制





DIGIT4_上:ZSPD


DIGIT4_中:INSPD or INPOS


DIGIT4_下:Command(速度or扭矩)状态


DIGIT4_DOT: READY 状态





DIGIT3~1: 


bb  - 伺服 OFF 状态


run - 伺服 ON 状态


Pot - CCW Limit 状态


not  - CW Limit 状态





伺服ON





伺服OFF





[MODE]: 显示模式变更


[/LEFT]: 数据位数变更


[UP]: 显示数据的增加


[DOWN]: 显示数据减少


[SET]: 显示数据确定


[/RIGHT]: 数据位数移动





显示5位数字


5   4   3   2   1








显示小数点ex)  123.4





- 符号显示ex) -123.4





上位


控制器





数字信号输出





编码器脉冲输出





模拟信号输出





数字信号输入





连接在连接器外壳上





模拟速度


指令 / 限制





模拟扭矩


指令 / 限制





模拟指令输入





指令脉冲输入





上位


控制器





线驱动





集电极开路





注2）





注2）





注1）





注1）





注1) 输入信号DI1~DIA,输出信号DO1~DO5是工厂出厂时的初始分配信号.


注2) **是出厂时未默认分配的信号,可通过参数设置分配使用
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