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开箱验货： 

为了防止产品在购买与运输过程中的疏忽，请详细检查以下项目： 

检查项目 内 容 

是否是您所要购买的产品？ 
分别检查电机与驱动器铭牌上的产品型号，是否与您订购的产品

相符 

电机轴是否运转平稳？ 
用手旋转电机轴，如果可以平稳运转，代表电机轴是正常的。注

意：带有电磁抱闸系统的电机不能用手旋转电机轴的方式测试 

外观是否损伤？ 目视检查外观上是否有任何损伤或刮伤 

是否有松动的螺丝？ 是否有螺丝未锁紧或脱落 

在以上各项的确认中，如发现有不妥之处，请及时与本公司或代理商联系，以获得妥善的解决。 

 

使用时请注意 

 本产品为一般性工业制品，不以事关人命的机器及系统为使用目的。 

 请具有专业知识人员进行接线、运行、维修、检查等操作。 

 安装本产品选择螺钉的紧固转矩时，请考虑螺钉的强度及安装部的材质，在不松弛和不破损

的范围内正确选定。 

 若应用于可能因本产品故障引发重大故障或损失的装置时，请配备安全装置。 

 使用本产品时，请充分考虑机械安全对策，以确保使用场所中可能动作范围内的安全性。 

 若输入远超于本产品电源额定范围的电压，可能因内部部件的损坏出现冒烟、起火等现象，

请充分注意输入电压。 

 与安装机器及部件的构造、尺寸、使用寿命、特性、法律法规等匹配，及安装机器规格变更

的匹配，由用户最终决定。 

 请注意本产品无法保证超过产品规格范围的使用。 

 本公司致力于产品的不断改善，可能变更部分部件。 
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第 1 章  驱动器总览及接线 

1.1  驱动器总览 

R S T主电源输入
AC220V
AC380V

P、Rb’外接制动电阻

P、N直流母线

电源线输出端口,与

电机UVW一一对接

CAN和RS485接口

（ECAT输出接口）

电机编码器输
入接口，连接
电机的编码器

线

控制信号输入

输出接口

CAN和RS485接口

（ECAT输入接口）

监视口，

通过RS232

连接电脑

插U盘，更新参数

5位数码管显示

5个按键

接地螺钉,

与大地连接  

1.2  铭牌说明 

驱

动

器

铭

牌 

 

备注：对于 220V 供电的驱动器，单相供电时的输出峰值电流最高为 1.5 倍的额定电流，三相供电时的输出峰值电流最

高为 3 倍的额定电流. 

电

机

铭

牌 
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1.3  输入/输出信号接线 

为了方便与上位控制器沟通，威科达伺服驱动器提供了可以任意配置的 10 组数字输入端和 6 组数字输出端。此

外，还提供了 XY 脉冲输入、可以任意分频的编码器差分输出信号（OA+、OA-、OB+、OB-）以及模拟量输入输出信号

等接口。根据上位控制器的类型不同，威科达伺服驱动器的 DI、DO 信号设计为通过跳线进行选择 NPN 或 PNP 模式。 

1）DIx 信号类型(NPN/PNP)选择 

SW-DI（CN3 的 27 脚）与+24V（26 脚）短接为 NPN, SW-DI（CN3 的 27 脚）与 COM（25 脚）短接为 PNP； 

2）DOx 信号类型(NPN/PNP)选择 

SW-DO（CN3 的 11 脚）与 COM（25 脚）短接为 NPN, SW-DO（CN3 的 11 脚）与+24V（26 脚）短接为 PNP；       

备注：外接 DC24V 电源接 9 脚（COM）、10 脚（+24V）。 

3）输入/输出信号端口（CN3）的引脚分配如下表所示。 

 

引脚号 定义 功能说明 引脚号 定义 功能说明 

10、26 +24V 9、10 脚外接 DC24V

电源，供 DI、DO

工作使用；25、26

脚供 NPN/PNP 跳线

选择使用 

21 RST 复位 

9、25 COM 12 AGND 内置模拟地 

3 DO1 

可编程数字输出 

14 AI1 

模拟量输入 18 DO2 15 AI2 

2 DO3 29 AI3 

17 DO4 44 AO1 
可编程模拟量输出 

1 DO5 
28 AO2 

13 SIG+ 
张力传感器信号输

入 16 DO6 30 SIG- 

24 DI1 

可编程数字输入 

37 OA+ 通过参数P03.78选

择为编码器信号分

频输出或者第二编

码器输入 

8 DI2 38 OA- 

23 DI3 39 OB+ 

7 DI4 40 OB- 

22 DI5 41 OZ+ 编码器 Z 点信号输

出 6 DI6 42 OZ- 

5 DI7 35 +5V 
内置+5V 电源 

20 DI8 36 0V 

4 DI9 
高速输入 

11 SW-DO DO 的 NPN/PNP 跳线 

19 DI10 27 SW-DI DI 的 NPN/PNP 跳线 

31 X+ 位置指令输入,输

入信号类型可选

择差分信号或者

集电极开路 

43 XYPH XY 输入上拉电阻 
32 X- 

33 Y+ 
外壳 屏蔽网层 与驱动器地线连接 

34 Y- 
 

备注：1.当驱动器为总线型伺服驱动器时，以下端子无效：输出端子 DO4\DO5\DO6，脉冲接收端子（X+\X-\Y+\Y-）。 

2.探针功能必须使用高速输入端子，即 DI9、DI10。 
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1.4  编码器信号接线 

 

 

引脚号 信号名称 引脚号 信号名称 

1 A+ 2 A- 

3 B+ 4 B- 

5 Z+或绝对值编码器信号正 6 Z-或绝对值编码器信号负 

7 U+ 8 U- 

9 V+ 10 V- 

11 W+ 12 W- 

13 +5V 14 0V 

15 保留 壳体 屏蔽网层 

1.5  位置指令输入接线实例 

以下就 CN3 端口中位置指令输入（31、32、33、34 脚）的接线方法进行详细说明。位置指令输入信号类型有两

种选择，分别为 5V 差分信号输入、集电极开路输入。 

位置指令为差分输入时，接线如下图所示。 

 

位置指令为集电极开路输入时，接线如下图所示。 

集电极开路输入，上位控制器为 NPN 型（三菱、松下、

欧姆龙等日系 PLC），采用伺服内部电源。 

 

Y+(33 脚)、Y-(34 脚)的接线与 X+、X-类似 

集电极开路输入，上位控制器为 NPN 型（三菱、松下、欧

姆龙等日系 PLC），采用外部电源供电。 

 

上图 VCC=24V。Y+(33 脚)、Y-(34 脚)的接线与 X+、X-类似。 

集电极开路输入，上位控制器为 PNP 型（西门子等欧系

PLC），使用伺服内部电源。 

 

Y+(33 脚)、Y-(34 脚)的接线与 X+、X-类似 

集电极开路输入，上位控制器为 PNP 型（西门子等欧系

PLC），使用用户准备的外部电源。 

 

上图 VCC=24V。Y+(33 脚)、Y-(34 脚)的接线与 X+、X-类似。 
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1.6  通信信号接线 

位置及功能 端子外型 说明 

CN1： 

RS485 及 CAN 总

线通信接口、

EtherCAT 接口 

        1
      8IN

OUT

        1
      8

 

通用型和 CANopen 总线型伺服两个接口的定义都是一样的。定义如下： 

脚位 定义 说明 

1 CANH CAN 总线的高信号 

2 CANL CAN 总线的低信号 

3 GND 电源地 

4 SG+ RS485 的信号正 

5 SG- RS485 的信号负 

6 NC 悬空 

7 NC 悬空 

8 GND 电源地 

备注：EtherCAT 总线型伺服的 CN1 的定义即为标准的 RJ45 接口定义。 

注(1)当多台驱动器采用 RS485 总线并联使用时，请在最远端驱动器 SG+与 SG-端子间加一个 120Ω的终端电阻 

注(2)当多台驱动器采用 CAN 总线并联使用时，请在最远端驱动器 CANH 与 CANL 端子间加一个 120Ω的终端电阻 

注(3)通用型伺服使用 RS-485 信号通讯，CANopen 总线型伺服使用 CAN 信号通讯。 

注(4)接线时，请将上位装置的 GND 与伺服驱动器的 GND 端子连接在一起。如下图所示。 

控制器或PLC

485+ 485- GND SG+ SG- GND

伺服驱动器 伺服驱动器

SG+ SG- GND

屏蔽线

屏蔽层接大地

120欧姆终端
电阻

 

注（5）通信参数设置步骤如下： 

P08.20=1；  设置 Modbus 波特率 P08.20 为 9600 

P08.21=1；  设置 Modbus 数据格式 P08.21 为无校验 1 个停止位 

P08.23=1；  设置 Modbus 从轴地址 P08.23 为 1 

P08.22=0；  设置 Modbus 双字访问时的字节序 P08.22 为高位在前 

位置及功能 端子外型 说明 接线 

CN5 

RS232 通信

接口 

1

5

 

用于电脑监控伺服驱动器。 

脚位 定义 说明 

1 GND 伺服电源地 

2 NC 悬空 

3 TXD 伺服RS232发送 

4 RXD 伺服RS232接收 

5 FPGARST FPGA 复位  

3-TXD

2-RXD

5-GND

4-RXD

3-TXD

1-GND

电脑的

RS232口

 

1.7  抗干扰接线 

为了减少电磁干扰，建议电机线使用带屏蔽的电缆，驱动器的 RST 端加装噪声滤波器。 
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第 2 章  面板显示与键盘操作 

2.1  面板组成及参数设置 

如下图所示，面板包含 5 个按键、5 个数码管。5 个按键的常规功能见下表。 

 
 

按键名称 按键功能 

MODE(模式) 模式切换，返回上一级菜单 

▲(增加) 增大 LED 数码管闪烁位数值 

▼(减小) 减小 LED 数码管闪烁位数值 

◄◄（移位） 

向左移动 LED 数码管闪烁位； 

查看长度大于 5 位的数据的高位数值； 

故障复位；执行 Fn 功能 

SET（设置） 读取/写入参数值，进入 Fn 功能页面 

参数设置举例，将 P00.02 设置成 4000 的过程如下。 

 按 MODE 键，将模式切换到参数读写模式，此时键盘显示 P00.00； 

 结合“▲” (增加)，“◄◄”（移位），“▼” (减小) 3 个键将参数号修改成 P00.02； 

 按 SET 键，先将 P00.02 的值读出来； 

 结合“▲” (增加)，“◄◄”（移位），“▼” (减小) 3 个键将参数值设置成 4000； 

 按 SET 键，将所设置的参数值写入到 P00.02 中。 

对于多页显示的数据，可以通过“◄◄”（移位）自动移位到其它页面，也可以通过长按“◄◄”（移位）直接移

位到其它页面。 

2.2  常用功能操作 

（1）复位驱动器 

在任何状态下，同时按下“▲” (增加)和“▼” (减小)键均能复位驱动器。 

（2） Fn001 点动试运行功能 

操作步骤如下： 

 按 MODE 键，将模式切换到功能操作模式，此时数码管前两位显示 Fn； 

 结合“▲” (增加)，“◄◄”（移位），“▼” (减小)3 个按键将数码管的显示值设置成 Fn001； 

 按 SET 键，此时驱动器使能且数码管显示如下。其中第一个数字表示当前转速给定除以 10 的值，最大 Jog

速度可以设置到 90，最小 Jog 速度可以设置到-90； 

 

 按“▲” (增加)键，可以将 Jog 速度增加 10rpm，按“▼” (减小)键将 Jog 速度降低 10rpm，按“◄◄”

（移位）键可以将 Jog 速度设置为 0； 

 Jog 试运行完毕后，按 MODE 键退出 Jog 模式，此时伺服不使能。 

注意：驱动器使能时，点动试运行功能无效。 

（3）Fn002 参数恢复出厂值功能 

操作步骤如下： 

 按 MODE 键，将模式切换到功能操作模式，此时数码管前两位显示 Fn； 

 结合“▲” (增加)，“◄◄”（移位），“▼” (减小)3 个按键将数码管的显示值设置成 Fn002； 
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 按 SET 键，显示 rECY；(Recovery) 

 长按“◄◄”（移位）键； 

 若恢复成功，则显示 donE，若失败则显示 Err。 

注意：驱动器使能时，参数恢复出厂值功能无效。 

上电时，如果同时按下“▲”，“▼”，“◄◄”键，参数也能恢复出厂值。 

（4） Fn005 学习编码器相关参数 

在使用非本司配套电机时，需要学习编码器参数。在自学习前，请确认电机额定转速 P00.02、电机额定电流

P00.01、驱动器额定电流 P01.03 是否正确设置，如果不正确，请修改成正确的值。自学习时最大电流限制为 P02.36

（该值的单位是驱动器额定电流的百分比，一般设置为电机额定电流/驱动器额定电流的比值）操作步骤如下： 

 按 MODE 键，将模式切换到功能操作模式，此时数码管前两位显示 Fn； 

 结合“▲” (增加)，“◄◄”（移位），“▼” (减小)3 个按键将数码管的显示值设置成 Fn005； 

 单击 SET，显示 SEL1；(Self-Learn1) 

 按“◄◄”（移位）键，开始自学习，自学习完成后自动断使能或报故障，主要学习如下参数，P00.05 电

机极对数，P00.71 Z 点偏置，P00.11 电机编码器分辨率，P00.72 编码器 AB 相序 。 

若在学习过程中，报过流 Er.100，可适当减小参数 P02.36（自学习最大电流限制）、P07.01(电流环比例增益)、

P07.02(电流环积分增益)。 

注意：驱动器使能时，此功能无效。 

（5） Fn006 自学习增益及前馈系数等环路参数 

在自学习前，请确认电机额定转速 P00.02、电机额定电流 P00.01、驱动器额定电流 P01.03 是否正确设置，如

果不正确，请修改为正确的值。自学习时最大电流限制为 P02.36（该值的单位是驱动器额定电流的百分比，一般设

置为电机额定电流/驱动器额定电流的比值）、振动检出的阈值为 P07.39（一般设置成 100.0%）。 

自学习分为两个过程，第一个过程是学习负载惯量，学习负载惯量时，伺服发出一定的转矩使电机加速。伺服

自动计算加减速时间，从而得到负载惯量。第二个过程是逐渐增加刚性等级，直到电机速度发生振荡时停止。此时

的增益就是自学习出来的增益。如果 P07.39 设置的很小，电机很小的振荡伺服就结束自学习了，学习到的增益就很

低。如果 P07.39 设置的很大，则需要很大的电机振荡伺服才会结束自学习，最终学习到的增益会很大。自学习完成

后，伺服的增益调整模式(P07.20)会自动设置成 2（根据刚性等级和负载惯量自动计算增益）。学习完成后，如果觉

得电机太刚了，可以手动降低刚性等级(P07.28)，如果觉得电机太软了，可以手动增加刚性等级(P07.28)。 

操作步骤如下： 

 按 MODE 键，将模式切换到功能操作模式，此时数码管前两位显示 Fn； 

 结合“▲” (增加)，“◄◄”（移位），“▼” (减小)3 个按键将数码管的显示值设置成 Fn006； 

 单击 SET，显示 SEL2；(Self-Learn2) 

 按“◄◄”（移位）键，开始自学习，自学习完成后自动断使能或报故障，主要学习如下参数，速度环比例

增益 P07.03，速度环积分增益 P07.04，位置比例增益 P07.05，转矩前馈系数 P07.10，转矩低通滤波时

间常数 P07.13，转矩前馈滤波时间常数 P07.08，速度前馈系数 P07.11，速度前馈滤波时间常数 P07.09。 

 若在学习过程中，报过流 Er.100，可适当减小参数 P02.36（自学习最大电流限制）、P07.01(电流环比例

增益)、P07.02(电流环积分增益)。 

注意：驱动器使能时，此功能无效。此功能无法学习重力型负载的参数！ 

（6）  Fn007 学习负载惯量 

负载惯量影响转矩前馈系数，因此，学习到负载惯量后，会自动修改转矩前馈系数 P07.10 和 P07.13 并保存。 

注意，学习负载惯量期间，电机会正转 3 周，再反转 3 周，加减速时间为 P07.33。如果负载只能往一个方向运

动，那么需要设置 P02.03，禁止正转或禁止反转。 

操作步骤如下： 

 按 MODE 键，将模式切换到功能操作模式，此时数码管前两位显示 Fn； 
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 结合“▲” (增加)，“◄◄”（移位），“▼” (减小)3 个按键将数码管的显示值设置成 Fn007； 

 单击 SET，显示 SEL3；(Self-Learn 3) 

 按“◄◄”（移位）键，开始自学习，自学习完成后自动断使能或报故障。 

学习完成后驱动器自动修改转矩前馈系数 P07.10，转矩低通滤波时间常数 P07.13。同时根据惯量自学习选项

P07.35 的设置，判断是否根据刚性等级 P07.28 自动计算增益。如果自学习前 P07.35 设置为 1，自学习后，系统会

根据刚性等级 P07.28 自动计算一组合适的增益 P07.03、P07.04、P07.05。 

若在学习过程中，报过流 Er.100，可适当减小 P07.01(电流环比例增益)、P07.02(电流环积分增益)、P07.03(速

度环比例增益)、P07.04(速度环积分增益)。 

根据 P07.35 可以设置负载惯量的自学习选项。这个选项用于设置学习完惯量后是否根据刚性等级 P07.28 自动

匹配速度环、位置环增益参数。 

注意： 1.驱动器使能时，此功能无效。 

2.负载惯量很大时，自学习可能会出现低频振荡，需要手动加大 P07.03，减小 P07.04 后，再自学习。 

3.负载惯量小时，减小惯量自学习加减速时间 P07.33。 

4.机器抖动时，需降低位置环增益 P07.05。 

（7）Fn009 恢复除 P00、P01 参数组之外的所有出厂参数 

操作步骤如下： 

 按 MODE 键，将模式切换到功能操作模式，此时数码管前两位显示 Fn； 

 结合“▲” (增加)，“◄◄”（移位），“▼” (减小)3 个按键将数码管的显示值设置成 Fn009； 

 单击 SET，显示-rECy；（-Recovery） 

 长按“◄◄”（移位）键； 

 若恢复成功，则显示 donE，若失败则显示 Err。 

（8）Fn013 全闭环模式下自学习反馈极性和电机转一周对应的第二编码器脉冲数 

全闭环模式下，执行此功能可以自动写入全闭环反馈极性P03.33和电机转一周对应的第二编码器脉冲数P03.34。 

操作步骤如下： 

 按 MODE 键，将模式切换到功能操作模式，此时数码管前两位显示 Fn； 

 结合“▲” (增加)，“◄◄”（移位），“▼” (减小)3 个按键将数码管的显示值设置成 Fn013； 

 单击 SET，显示 LFCP。(Learn Full_Close Parameter)； 

 按“◄◄”（移位）键；  

注意： 执行此功能操作时，请确保第二编码器测量轮能够紧密的和物料连接，确保测量轮和物料之间不发生打滑。 

2.3  变量监视 

多次按 MODE 键，将模式切换到变量监视模式，监视模式下数码管前两位显示 Un。结合“▲” (增加)，“◄◄”

（移位），“▼” (减小)3 个按键将数码管的显示值设置成需要监视的编号（如 Un007 为监视 DIDO 状态）。按 SET，

则显示需要监视的变量。目前，驱动器可以监视 12 个变量，监视编号对应的值如下表所示。 

编号 对应的值 编号 对应的值 

Un000 电机转速 rpm Un008 AI1 的电压值 

Un001 母线电容电压 V Un009 AI2 的电压值 

Un002 温度℃ Un010 AI3 的电压值 

Un003 电流有效值 A Un011 输出的电机瞬时电流百分比 

Un004 XY 脉冲计数值 Un012 输出的电机瞬时功率百分比 

Un005 电机编码器脉冲计数值 Un013 输出的驱动器额定电流百分比 

Un006 第二编码器脉冲计数值 Un014 电机负载率 

Un007 DIDO 状态   
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需要注意的是，对于 Un007(DIDO 状态监视)，可以在 5 个数码管上同时监视 DI 的实际电平（高电平亮，低电平

灭），DI 的有效状态（有效亮，无效灭），DO 的有效状态（有效亮，无效灭）。数码管中每一段代表的含义如下。 

DI的实际电平

DI的有效状态DO的有效状态

DI2

DI1DI3DI4

DI5

DI6DI7

DI8

DI9DI10

DI10 DI9

DI8

DI7 DI6

DI5

DI4 DI3

DI2

DI1

DO1

DO2

DO3

DO4

DO5

DO6

 

如上图所示，第一个数码管显示 DO1~DO6 的有效状态，每个 DO 的状态对应于数码管的相应段的亮灭，有效亮，

无效灭。后 4 位数码管的上 3段分别对应 DI1~DI10 的实际电平，高电平亮，低电平灭。后 4 位数码管的下 3 段分别

对应 DI1~DI10 的有效状态，有效亮，无效灭。 
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第 3 章  控制模式 

通用型伺服有 3 种基本的控制模式，分别是位置模式、速度模式、转矩模式，在这 3 种基本的控制模式下可以

衍生出多种混合控制模式。CANopen、EtherCAT 总线型伺服的控制模式兼容标准 CiA402 协议，在此不详细说明。 

3.1  位置模式 

3.1.1  位置模式典型接线图（NPN模式） 
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3.1.2  位置模式典型应用——PLC发脉冲伺服走位置 

PLC 发脉冲（脉冲＋方向）走位置模式是最常用的伺服位置控制模式。其应用的场合非常丰富，传送材料就是其

中之一，如下图。 

 

伺服电机转动主动轮（直径 D1），通过皮带带动从动轮（直径 D2）旋转，传动辊（直径 D3）和从动轮同轴转动，

同时带动材料向右走。为使材料能够准确传送一段距离（位移 L），必须先设定电子齿轮比，然后发送 XY 脉冲（个

数 N）。假设编码器的线数是 2500，AB 脉冲为 4 倍频，则电机编码器分辨率（P00.11）=2500*4=10000。发送 N 个

XY 脉冲，要求材料的位移为 L, 

1
3 (m)

2500 4 2

N D
L D

D



   



电子齿轮比  

则电子齿轮比设定为: 

2500 4 2
=

1 3

D L

N D D


  



电子齿轮比1分子(P03.08)
电子齿轮比

电子齿轮比1分母(P03.10)
 

例如：发 100 个 XY 脉冲，要求材料位移为 0.01m，D1=0.05m，D2=0.10m，D3=0.08m，则， 

2500 4 0.10 0.01 7958
7.958

100 0.05 0.08 1000


     



电子齿轮比1分子(P03.08)
电子齿轮比

电子齿轮比1分母(P03.10)
 

具体参数设置如下： 

P02.01=0;    工作于位置模式 

P03.01=0;    位置指令来源于外部脉冲 

P03.02=0;    脉冲指令形态为脉冲加方向 

P03.08=7958  设置电子齿轮比分子 

P03.10=1000  设置电子齿轮比分母 

P06.01=1  端子 DI1 有效时使能伺服 

P06.02=42      端子 DI2 有效时复位故障 

P06.41=9       端子 DO1 有效时伺服驱动器故障 

P06.42=13      端子 DO2 有效时伺服电机定位完成 

设置完参数后，通过 PLC 激活 DI1 端子即使能了伺服，PLC 发送脉冲给伺服时，电机开始运动。 

3.1.3  位置模式下高级功能简介 

（1）指令滤波功能。设置指令中值滤波时间 P03.06、低通滤波时间 P03.07 可以对位置指令进行处理，使位置

指令更加平滑。以下情况下，需要加入指令滤波功能。 

 电子齿轮比太大，或 PLC 发出的脉冲频率太低，以至于发送的脉冲使电机颤动时； 

 PLC 发出的脉冲加减速时间太小甚至无加减速处理，以至于电机力不够，造成电机停不住时； 

 机械行走时太刚，要求走得更加柔和时； 

需要注意的是，当要求电机严格跟踪所发的位置指令，不允许有任何滞后时，不能使用指令滤波功能。 

（2）位置误差清除功能。位置偏差清除功能是指驱动器在满足一定条件时，将位置偏差清零。同时伺服瞬间停
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止或者以一定的减速时间停止。可以设置位置误差清除信号的形态 P03.21（0-INFn25 信号 ON 时清除位置误差；1- 

INFn25 信号由 OFF 到 ON 时清除位置误差；2- INFn25 信号 OFF 时清除位置误差；3- INFn25 信号由 ON 到 OFF 时清除

位置误差），位置误差清除选项 P03.22（0-清除位置误差并清除速度；4-清除位置误差，同时速度以直线下降到零，

下降时间由 P02.16 设定；6-清除位置误差，同时速度以二次方曲线下降到零，下降时间由 P02.16 设定）。 

（3）定位完成功能。定位完成功能是指位置偏差满足用户设定的条件 P03.45 且保持了 P03.49 设置的时间阈值

（ms），可认为位置控制模式下定位结束。此时，伺服驱动器可输出定位完成信号，上位机接收到该信号可确认伺

服驱动器定位完成。 

（4）位置指令脉冲输出。位置指令脉冲输出功能是指将接收到的 XY 位置指令脉冲以差分信号的形式输出，输

出端口为 CN3 的 37、38、39、40 引脚，需要设置 P03.31=0（关闭全闭环）， P03.78=1（输出选择为位置指令脉冲）

选择此功能。 

（5）分频输出功能。分频输出功能是指将电机编码器反馈的位置脉冲以正交的差分信号或开集信号的形式输出，

其中分频系数可以通过参数 P03.79 设置，输出方向通过 P03.80 设置；还需要设置 P03.78=0（输出选择为电机编码

器脉冲）选择此功能。 

输出信号形式有开集信号和差分信号两种，两种信号形式可以同时输出。 

其中开集信号输出的端口为 DO1 和 DO2，需要设置 P06.40=1（DO1/DO2 功能选择为输出电机编码器脉冲）选择此

功能。注意此时电机编码器脉冲输出的最大频率只有 3KHz，故分频系数 P03.79 要设置合适，否则将无法正确的输出

开集电极脉冲信号。 

差分信号输出的端口为 CN3 的 37、38、39、40 引脚，还需设置 P03.31=0（关闭全闭环）选择此功能。 

注意：根据电机编码器的类型不同，分频输出功能有些许差异。 

①当电机编码器为增量式编码器时，参数 P03.79 代表接收多少个脉冲分频输出 1 个脉冲。 

②当电机编码器为绝对值式编码器时，参数 P03.79 代表电机每转一圈输出的四倍频后的脉冲个数。且当输出信

号为差分信号时，需要注意此时电机编码器脉冲输出的最大频率为 1MHz，故分频系数 P03.79 要设置合适，否则将

无法正确的输出差分脉冲信号。 

（6）Z 信号输出功能。Z 信号输出功能是指将电机每圈的 Z 点信号以差分或开集信号的形式输出，其中输出极

性通过 P03.81 设置。  

输出信号形式有开集信号和差分信号两种，两种信号形式可以同时输出。 

其中开集信号输出的端口为 DO1，需要设置 P06.40=2（DO1 功能选择为输出 Z 点信号）选择此功能。 

差分信号输出的端口为 CN3 的 41、42 引脚。 

注意，对 Z 精度要求较高的场合，建议使用 Z 信号输出的有效变化沿： 

①P03.81=0 有效变化沿为上升沿； 

②P03.81=1 有效变化沿为下降沿； 

（7）电子齿轮比平滑切换功能。当切换电子齿轮比时，切换的瞬间往往会使电机抖动，可以通过设置电子齿轮

比切换时间常数（参数 P03.16,单位：ms），使得电子齿轮比进行平滑切换。 

（8）行程限位功能。伺服具有软件限位功能，软件限位使能(P03.73=1)后，当检测到编码器的位置值小于软件

限位下限值（P03.74）或大于软件限位上限值(P03.76)时，报软件限位故障（Er207）。伺服也具有硬件限位功能。

通过分配 INFn.43（正向硬件限位开关）给某个 DIx，同时在该 DIx 接入正向硬件限位开关，当速度大于零，且正向

硬件限位开关有效时，报硬件限位故障。或者分配 INFn.44（反向硬件限位开关）给某个 DIx，同时在该 DIx 接入反

向硬件限位开关，当速度小于零，且反向硬件限位开关有效时，报硬件限位故障。 

（9）原点回零功能。伺服内置多种原点回零方式。设置好原点回零模式，接入原点开关或者正向限位开关等等，

触发回零后，伺服能够自动寻找零点。详细参考《VC 系列通用型伺服驱动器使用说明书》。 
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3.2  速度模式 

3.2.1  速度模式典型接线图（NPN模式） 

 

MCCB：空气开关   1MC：交流接触器 

1. 表示双绞屏蔽线。 

2.DC24V 电源由用户准备。DC24V 开关电源要使用隔离变压器供电，其接地端子应与驱动器接地端子直接连接。 
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3.2.2  速度模式典型应用—— VC伺服用于模拟量控制速度 

（1）模拟信号接线 

模拟量信号可以从 AI1（14 脚）输入。这里以 AI1 为例，模拟量的信号线接入 CN3 的 AI1（14 脚），同时模拟

量的地接入 AGND(12 脚)。 

（2）模拟量和实际转速指令的对应关系 

默认参数下，-10V 对应于电机的负额定转速，10V 对应于电机的正额定转速。以 AI1 输入指令电压为例，如果

需要变换对应关系，可以修改 AI1 偏置(P06.64)和 AI1 放大倍数(P06.66)。如果死区设置为零，那么输入电压与速

度指令的对应关系为: 

= ( 1 06.66)%

AI1

10000

AI P 实际转速指令 额定转速 放大倍数

（ 输入电压值P06.61）-（AI1零漂P06.68)-(AI1偏置P06.64）

 

举例说明： 

 默认情况下，AI1 放大倍数=100.0%，AI1 零漂=0 mV；AI1 偏置=0 mV； 

则输入±10000mV 时， 输出实际转速为=±额定转速； 

 如果 AI1 放大倍数=200.0%；AI1 零漂=0mV；AI1 偏置=0 mV；  

则输入±5000mV 时， 输出实际转速为=±额定转速； 

 如果 AI1 放大倍数=200.0%；AI1 零漂=0 mV；AI1 偏置=5000mV；  

则输入 0-10000mV 时， 输出实际转速为=±额定转速； 

AI 相关的参数设置举例： 

a.以 AI1 输入速度指令，输入±10V 对应±额定转速为例： 

P02.01=1      设置当前工作为速度控制模式 

P04.01=0      速度来源于主速度A 

P04.02=1      主速度A来源于AI1 

P06.67=2      设置2ms的滤波 

P06.68=0      设置零漂为0mV 

P06.64=0      设置偏置为0mV 

P06.65=20     设置死区为20mV 

P06.66=100%   设置AI1放大倍数为100% 

b.以 AI1 输入速度指令，输入±5V 对应±额定转速为例： 

P02.01=1      设置当前工作为速度控制模式 

P04.01=0      速度来源于主速度A 

P04.02=1      主速度A来源于AI1 

P06.67=2      设置2ms的滤波 

P06.68=0      设置零漂为0mV 

P06.64=0      设置偏置为0mV 

P06.65=20     设置死区为20mV 

P06.66=200%   设置AI1放大倍数为200% 

(3) 零漂校正 

在模拟量输入 0mV 的情况下，设置 P06.79=4 一次，则触发零漂校正一次。也可以通过 DI 校正零漂。具体参考

VC 伺服用户手册。 

（4）死区设置 

一般死区值 P06.65 设置为 20mV。 
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(5) 使能电机 

默认参数情况下，P06.01=1，使能信号从 DI1 输入。如果将 P06.21 设置为 1，那么伺服上电不接任何信号就可

以使能了。 

（6）VC 伺服用于模拟量控制速度的具体参数设置举例 

P02.01=1    设置伺服工作模式为速度模式 

P04.01=0    设置伺服的速度来源为主速度 A 

P04.02=1    设置伺服主速度 A 来源于 AI1 

P06.67=2    设置 AI1 模拟量滤波为 2ms 

P06.64=0    设置 AI1 偏置为 0mV 

P06.65=20   设置 AI1 死区为 20mV 

P06.66=100.0   设置 AI1 的放大倍数为 100% 

在模拟量输入 0mV 的情况下设置 P06.79=4   软件触发 1 次零漂校正 

P06.01=1       端子 DI1 有效时使能伺服 

P06.02=42      端子 DI2 有效时复位故障 

P06.41=9       端子 DO1 有效时伺服驱动器故障 
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3.3  转矩模式 

3.3.1  转矩模式典型接线图（NPN模式） 

 

MCCB：空气开关   1MC：交流接触器 

1. 表示双绞屏蔽线。 
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2.DC24V 电源由用户准备。DC24V 开关电源要使用隔离变压器供电，其接地端子应与驱动器接地端子直接连接。 

3.3.2  转矩模式典型应用 

输出转矩指令来源于 AI1时，±10V 对应±额定转矩，速度限制采用默认的限制值,即正向的速度限制值为 P04.08,

反向的速度限制值为 P04.13。典型参数设置如下。 

P02.01=2    设置伺服工作模式为转矩模式 

P05.01=0    设置伺服的转矩来源为主转矩 A 

P05.02=1    设置伺服主转矩 A 来源于 AI1 

P06.67=2    设置 AI1 模拟量滤波为 2ms 

P06.64=0    设置 AI1 偏置为 0mV 

P06.65=20    设置 AI1 死区为 20mV 

P06.66=100.0    设置 AI1 的放大倍数为 100% 

在模拟量输入 0mV 的情况下设置 P06.79=4   软件触发 1 次零漂校正 

P06.01=1        端子 DI1 有效时使能伺服 

P06.02=42       端子 DI2 有效时复位故障 

P06.41=9        端子 DO1 有效时伺服驱动器故障 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



深圳市威科达科技有限公司                                   VC 系列伺服驱动器简易说明书 

 20 

 

第 4 章  其它功能 

4.1  DI、DO 相关的功能 

DI 具体功能 INFn.xx 配置如下表所示，DI 端子的有效状态可以通过 P06.13 监视。伺服也可以通过 P06.14 强制

某个特定的 DI 端子有效。设置 P06.01-P06.10,可以将任意 INFn 功能分配给 DI1-DI10 端子。需要注意的是，同一个

INFn.xx 功能只能分配给唯一的一个 DI 端子，也就是说任意两个端子不能分配同样的功能。DI 端子功能分配举例： 

比如 P06.01=1,则将 INFn.1 使能功能分配给了 DI1 端子，激活 DI1 端子后即使能伺服。 

比如 P06.02=2,则将 INFn.2 复位驱动器功能分配给了 DI2 端子，触发 DI2 端子后即复位驱动器。 

DI 功能号

INFn.xx 
DI 功能 有效状态规则 

1 使能 高有效 

2 复位驱动器 ↑有效 

3 转矩 AB 选择开关 高有效 

4 转矩反向开关 高有效 

5 正向转矩限制选择 高有效 

6 反向转矩限制选择 高有效 

7 正向速度限制选择 高有效 

8 反向速度限制选择 高有效 

9 正向点动 高有效 

10 反向点动 高有效 

11 速度给定反向 高有效 

12 主速度 AB 选择 高有效 

13 速度停止输入 高有效 

14 下载程序复位 ↑有效 

15 清除编码器位置计数器 ↑有效 

16 速度模式下零位固定 高有效 

17 多段速度速度选择开关 0 高有效 

18 多段速度速度选择开关 1 高有效 

19 多段速度速度选择开关 2 高有效 

20 多段速度速度选择开关 3 高有效 

21 位置指令禁止 高有效 

22 位置指令反向 高有效 

23 脉冲指令禁止 高有效 

24 电子齿轮比切换开关 1 高有效 

25 位置误差清除 取决于 P03.21 

26 位置模式原点回零命令 ↑有效 

27 多段位置触发信号 ↑触发启动多段位置 

DI 功能号

INFn.xx 
DI 功能 有效状态规则 

29 多段位置位置选择开关 1 高有效 

30 多段位置位置选择开关 2 高有效 

31 多段位置位置选择开关 3 高有效 

32 多段位置模式下的位置方向 高有效 

34 回零原点信号输入 取决于回零模式 

35 

位置模式下 XY 脉冲追踪和多段

位置切换 

高有效 

36 控制模式切换开关 0 高有效 

37 控制模式切换开关 1 高有效 

38 使能中断定长功能 高有效 

39 解除中断定长 高有效 

40 触发中断定长的输入信号 ↑有效 

41 第一套第二套增益选择开关 高有效 

42 复位故障 高有效 

43 位置模式正向限位开关 高有效 

44 位置模式反向限位开关 高有效 

45 全闭环模式下开闭环切换 高有效 

46 FPGA 下载程序复位 ↑有效 

56 电子齿轮比切换开关 2 高有效 

57 电机过热 高有效 

58 急停输入 高有效 

59 内部触发器复位 ↑有效 

60 内部触发器置位 ↑有效 

61 内部计数器计数脉冲 ↑有效 

62 内部计数器清零 高有效 

63 速度模式 UPDOWN 模式 UP 信号 高有效 

64 速度模式 UPDOWN 模式 DOWN 信号 高有效 
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↓触发停止多段位置 

28 多段位置位置选择开关 0 高有效 备注:↑有效表示上升沿有效，↓有效表示下降沿有效。 

67 校正所有 AI 的零漂 ↓有效 

DO 端子具体功能 OUTFn.xx 配置如下表所示，DO 端子的有效状态通过 P06.49 监视。设置 P06.41-P06.46,可以将任 

意 OUTFn 功能给 DO1-DO6 端子。DO 功能分配举例： 

比如 P06.41=1,则将 OUTFn.1 驱动器使能中的状态分配给了 DO1 端子，DO1 输出有效代表驱动器使能中。 

比如 P06.42=2,则将 OUTFn.2 速度到达的状态分配给了 DO2 端子，DO2 输出有效代表驱动器速度到达。 

DO功能号OUTFn.xx DO 功能 

1 驱动器使能中 

2 速度到达 

3 降速中 

4 升速中 

5 零速中 

6 速度超限 

7 正转中 

8 反转中 

9 故障输出 

10 转矩模式下正向速度限制中 

11 转矩模式下负向速度限制中 

12 转矩模式下速度限制中 

13 定位完成输出 

14 定位接近输出 
 

DO 功能号 OUTFn.xx DO 功能 

15 原点回零完成输出 

16 位置误差过大输出 

17 中断定长完成输出 

18 软件限位输出 

24 抱闸输出 

25 输入命令有效 

26 常 OFF 

27 常 ON 

28 转矩限幅输出 

29 转矩到达 

30 内部触发器状态 

31 内部计数器计数到达 

32 速度一致 

33 脉冲位置指令为零输出 
 

4.2  所有故障代码 

故障码 故障说明 

Er.100 软件过流，当软件检测到的电流百分比 P09.31 大于 P10.01 所设置的值，报软件过流故障，该故障可

以通过 P10.33 的 BIT1 屏蔽。 

Er.101 硬件过流 

Er.102 过压，对于 220V 驱动器，当母线电压 P01.08 大于 420V 时报过压。 

对于 380V 驱动器，当母线电压 P01.08 大于 750V 时报过压。 

Er.103 欠压，当母线电压 P01.08 小于额定电压 P01.07*1.414*0.7 时报欠压。 

Er.104 电流传感器故障，初次上电，没闭合继电器之前，检测到电流不为 0，报此故障。 

Er.105 编码器故障，编码器没有连接，报该故障。 

Er.106 EEPROM 校验故障，写入到 EEPROM 的值和读取 EEPROM 的值不一致时，报该故障。 

Er.107 相位采样故障，通过 HALL 开关计算出的相位和通过编码器计算出相位相差太大时，报此故障。 

Er.108 FPGA 和 ARM 通信故障，ARM 写入和读取到 FPGA 的值不一致时，报该故障。 

Er.109 电流变化大故障，两次采样到的电流相差 50%时，报故障。 

Er.110 磁编码器故障 

Er.111 电流相序学习故障 

Er.113 自学习时没扫描到 Z 点 

Er.114 没有找到 Z 点偏置 

Er.115 霍尔编码值学习错误 

Er.117 驱动器过温，当检测到驱动器温度 P01.10 大于驱动器过热阈值 P10.06 时，报驱动器过温故障。 
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Er.118 上电时，省线式编码器没有反馈 hall 值 

Er.119 电机编码器类型不匹配 

Er.121 RST 输入缺相 

Er.200 原点回零时，原点开关 INFn.34 未分配 

Er.201 INFn.xx 重复分配，1 个输入功能位分配到了两个或两个以上的 DI 

Er.202 超速,当速度百分比（实际转速/额定转速）超过 P10.05 时，报超速。 

Er.203 位置误差过大，当位置误差 P03.17 大于 P03.19，且 P03.19 不等于 0 时，报该故障。注意位置给定滤

波时间设置大了很容易报这个故障。 

Er.204 未分配中断定长触发信号 INFn.40 

Er.205 绝对点位运动前没有回零 

Er.206 电机过载 

Er.207 软件限位，使能软件限位 P03.73 后，当编码器位置值小于软件限位下限值或大于软件限位上限值，报

此故障。 

Er.208 硬件限位 

Er.209 曲线规划失败 

Er.210 张力过大 

Er.211 断料故障 

Er.212 张力控制模式下，XY 脉冲类型选择错误 

Er.213 全闭环位置误差过大 

Er.214 禁止正（反）转 

Er.216 Z 点信号不稳定 

Er.217 RPDO 接收超时 

Er.218 保留 

Er.219 电机堵转 

Er.220 制动电阻过载 

Er.221 正向行程开关输入功能位 INFn.43 未分配给实体 DI 

Er.222 反向行程开关输入功能位 INFn.44 未分配给实体 DI 

Er.223 原点寻找错误 

Er.224 CAN 总线状态切换错误，在总线处于非 Operation 状态下切换 CiA402 状态机 

Er.225 不支持的 CANopen 控制模式 

Er.226 绝对值模式圈数溢出 

Er.227 绝对值编码器电池故障 

Er.228 惯量学习失败，需重新设置 P07.03 和 P07.04 

Er.229 学习全闭环参数时，第二编码器检测到的位置值太小 

Er.231 总线错误 

Er.600 电机过热 

Er.601 DI 功能码没有分配 

Er.602 AI 零漂过大，当 AIx 的零漂 P06.68/P06.73/P06.78 大于阈值 P10.10 时，报零漂过大故障。 

Er.603 回零超时，当回零时间大于 P10.08 时，报该故障。 

Er.604 绝对值编码器自学习时，电机旋转方向错误，需要调换 UVW 接线，或者更改 P00.04 

Er.605 绝对值编码器电池电压过低，需要在驱动器上电时，更换新的电池 
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4.3  增益调整 

采用默认增益调整模式时，增益调整方法如下: 

(1)电机太软时，增大 P07.03、P07.04、P07.05、P07.10、P07.11，一般以 20%的增大幅度进行增大。 

(2)电机声音太大或者发生振动或者发生超调时，减小 P07.03、P07.04、P07.05、P07.10、P07.11，一般以 20%

的减小幅度进行减小。 

(3)位置模式下，走的太刚时，增大 P03.06 和 P03.07，一般以 20%的增大幅度进行增大。 

 

4.4  Modbus 通信功能 

伺服提供 modbus 位地址 12~17 以及 141~200 供上位机读取。同时提供 0~9 以及 41~140 供上位机写入。对应的

modbus 位地址及含义如下表所示。需要注意的是，大多数触摸屏作为上位机时，位地址需设置成“modbus 位地址+1”。

所有 modbus 位地址及其含义如下表所示。 

可读取的 modbus 位地址及所代表的含义 可写入的 modbus 位地址及所代表的含义 

 

12 DO1 的有效状态 

13 DO2 的有效状态 

… DOx 的有效状态 

17 DO6 的有效状态 

141 OUTFn.001 驱动器使能中 

142 OUTFn.002 速度到达给定值 

… 参考 DO 输出功能位 OUTFn 

173 OUTFn.033 脉冲位置指令为零输出 
 

0 写入 1 对 DI1 强制有效 1 有效 

1 写入 1 对 DI2 强制有效 1 有效 

… 写入 1 对 DIx 强制有效 1 有效 

9 写入 1 对 DI10 强制有效 1 有效 

41 INFn.01 使能 1 有效 

42 INFn.02 复位驱动器 ↑ 有效 

… 参考 DI 输入功能位 INFn 1 有效 

107 INFn.67 校正所有 AI 的零漂 ↓ 有效 

 伺服驱动器的所有 Pxx.yy 的参数都可以读取或写入，对应的 modbus 字（或双字）地址为 xx*100+yy。需要注

意的是，大多数触摸屏作为上位机时，字（或双字）地址需设置成“modbus 字地址+1”。比如 P01.01 的 modbus 字

地址为 101，而上位机需设置的字地址为 102。 

备注：↑有效表示上升沿有效，↓有效表示下降沿有效。 

 

4.5  后台软件 

本公司提供免费下载和使用的后台软件 VECObserve。配合公司提供的 VC 监控线，与 RS232 线缆使用，可以使

个人电脑与伺服驱动器通讯。监控线为选购件，也可以自制，接线方式见“1.6 通信信号接线”。 

VECObserve 具有以下功能： 

1. 示波器，可检测和保存伺服运行中的瞬时数据。 

2. 参数管理，可批量读取和下载参数。 

3. 惯量辨识，可通过一系列动作对负载惯量比进行辨识。 

4. 运动 JOG，可规划一段位置指令使电机反复运行。 

5. 离线帮助文档，可查阅软件中自带的帮助文档，对伺服功能进行详细了解。 
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4.6  制动电阻选型 

A）制动电阻阻值选择 

按 100%制动转矩推荐阻值，当制动力不足时可减小电阻值，但不能小于最小电阻值；在充电电阻允许的条件下，

也可以适当增大直流母线电容的容量。 

输入电源 额定电流（A） 
推荐制动电阻阻值

（Ω） 

允许最小制动电阻

阻值（Ω） 
制动电阻功率（W） 

三相 220V 

3 350 25 150 

6 150 25 300 

12 80 45 600 

三相 380V 

7 250 75 600 

12 150 75 1000 

16 100 30 1500 

20 80 20 2000 

27 60 20 2500 

B）制动电阻功率选择 

在正常加减速情况下，推荐制动电阻规格为电机额定功率的三分之一左右，制动不频繁的场合可为电机额定功

率的十分之一左右，若一直制动建议制动电阻功率大于电机额定功率。 
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第 5 章  参数一览 

编号 名称 类型 

P00.01 电机额定电流（A） RW 

P00.02 电机额定转速（rpm） RW 

P00.03 电机最高转速（rpm） RW 

P00.04 电机旋转方向 RW 

P00.05 电机极对数 RW 

P00.08 电机编码器类型 RW 

P00.09 电机编码器硬件滤波设置（20ns） RW 

P00.10 电机编码器软件滤波时间（ms） RW 

P00.11 电机编码器分辨率 RW 

P00.13 电机编码器位置（编码器单位） RO 

P00.15 检测到的编码器分辨率 RO 

P00.17 电机编码器 Hall 编码值 RO 

P00.18 绝对值系统模式 RW 

P00.24 电机峰值电流百分比（%） RW 

P00.37 机械原点偏置低 32 位 RO 

P00.39 机械原点偏置高 32 位 RO 

P00.41 绝对值系统故障屏蔽 RW 

P01.01 ARM 软件版本寄存器 RO 

P01.02 FPGA 软件版本寄存器 RO 

P01.03 驱动器额定电流（A） RW 

P01.04 驱动器电流有效值（A） RO 

P01.05 U 相电流瞬时值（A） RO 

P01.06 V 相电流瞬时值（A） RO 

P01.07 驱动器额定电压（V） RW 

P01.08 母线电压监视值（V） RO 

P01.13 驱动器类型 RO 

P02.01 驱动器控制模式 RW 

P02.02 当前驱动器运行的模式 RO 

P02.04 驱动器状态 RO 

P02.05 在运行或 rdy 状态下 LED 显示的内容 RW 

P02.07 参数写入保护 RW 

P02.08 参数写入位置选择 RW 

P02.09 启动选项 RW 

P02.10 伺服二类故障停机方式选择 RW 

P02.11 伺服三类故障停机方式选择 RW 

P02.12 超行程停机方式选择 RW 

P02.13 断使能停机方式选择 RW 

编号 名称 类型 

P02.14 急停停机方式选择 RW 

P02.16 快速停车时间（ms） RW 

P02.17 慢速减速时间（ms） RW 

P02.20 启动能耗制动选择 RW 

P02.21 制动电阻阻值（Ω） RW 

P02.22 制动电阻功率（Kw） RW 

P02.23 制动电阻散热系数% RW 

P02.30 抱闸释放指令输出后，指令输入延时（ms） RW 

P02.31 抱闸零速阈值（rpm） RW 

P02.32 通电保持时间（ms） RW 

P02.33 抱闸信号输出最大等待时间（ms） RW 

P02.50 指令反向 RW 

P03.01 位置指令来源 RW 

P03.02 指令脉冲形态 RW 

P03.03 指令脉冲硬件滤波（20ns） RW 

P03.04 指令脉冲计数值（clk） RO 

P03.06 位置指令给定中值滤波时间常数（ms） RW 

P03.07 位置指令给定低通滤波时间常数（ms） RW 

P03.08 电子齿轮比 1 分子 RW 

P03.10 电子齿轮比 1 分母 RW 

P03.12 电子齿轮比 2 分子 RW 

P03.14 电子齿轮比 2 分母 RW 

P03.16 电子齿轮比切换时间常数（ms） RW 

P03.17 位置误差监视（0.0001 周） RO 

P03.19 位置误差过大阈值（0.0001 周） RW 

P03.21 位置偏差清除信号 INFn.25 的形态设定 RW 

P03.22 位置偏差清除选项 RW 

P03.23 位置指令速度为 0 输出的确认时间（ms） RW 

P03.31 使能全闭环 RW 

P03.32 全闭环编码器反馈模式 RW 

P03.33 全闭环反馈极性 RW 

P03.34 电机转一周对应的第二编码器的脉冲数 RW 

P03.36 全闭环位置误差过大阈值（0.0001 周） RW 

P03.38 全闭环位置误差（0.0001 周） RO 

P03.40 全闭环位置误差清除周数（周） RW 

P03.41 全闭环电机编码器速率（clk/5ms） RO 

P03.42 全闭环第二编码器速率（clk/5ms） RO 
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P03.45 定位完成输出条件 RW 

P03.46 定位完成阈值（0.0001 周） RW 

P03.47 定位接近输出条件 RW 

P03.48 定位接近阈值（0.0001 周） RW 

P03.49 定位完成/接近时间阈值（ms） RW 

P03.51 回零模式 RW 

P03.52 回零加减速时间（ms） RW 

P03.53 第一段回零速度，高速回零速度，rpm RW 

P03.54 第二段回零速度，低速回零速度，rpm RW 

P03.55 回零后偏置（用户位置单位） RW 

P03.57 原点范围 RW 

P03.60 中断定长功能使能 RW 

P03.61 中断定长速度 RW 

P03.62 中断定长加减速时间（ms） RW 

P03.63 中断定长长度（用户位置单位） RW 

P03.65 中断定长窗口位置（用户位置单位） RW 

P03.67 中断定长窗口范围（用户位置单位） RW 

P03.68 解除中断定长方式 RW 

P03.69 中断定长锁存到的电机位置 RO 

P03.73 使能软硬件限位 RW 

P03.74 软件限位下限值（用户位置单位） RW 

P03.76 软件限位上限值（用户位置单位） RW 

P03.78 伺服脉冲输出来源选择 RW 

P03.79 电机脉冲分频系数 RW 

P03.80 分频脉冲输出方向 RW 

P03.81 Z 脉冲极性选择 RW 

P03.82 使能 4 次方曲线 RW 

P03.83 位置曲线规划误差 RO 

P03.90 实际位置（用户位置单位） RO 

P03.92 电机一次走的长度（用户位置单位） RO 

P03.94 滤波后的位置误差（clk） RO 

P03.95 位置模式下的速度指令监视，根据电子齿

轮比最终折算到伺服的转速（rpm） 

RO 

P03.96 位置模式下滤波后的速度指令监视，根据

电子齿轮比最终折算到伺服的转速（rpm） 

RO 

P04.01 速度来源 RW 

P04.02 主速度 A 的来源 RW 

P04.03 主速度 A 的值（rpm） RW 

P04.04 辅助速度 B 来源 RW 

P04.05 辅助速度 B 的值（rpm） RW 

P04.06 速度正向限幅来源 RW 

P04.07 速度正向限幅 A 的来源 RW 

P04.08 速度正向限幅 A 的值（rpm） RW 

P04.09 速度正向限幅 B 的来源 RW 

P04.10 速度正向限幅 B 的值（rpm） RW 

P04.11 速度反向限幅来源 RW 

P04.12 速度反向限幅 A 的来源 RW 

P04.13 速度反向限幅 A 的值（rpm） RW 

P04.14 速度反向限幅 B 的来源 RW 

P04.15 速度反向限幅 B 的值（rpm） RW 

P04.16 点动速度（rpm） RW 

P04.17 加速时间（ms） RW 

P04.18 减速时间（ms） RW 

P04.20 速度指令一阶滤波时间常数（ms） RW 

P04.21 显示速度滤波后的值（rpm） RO 

P04.22 速度显示滤波时间（ms） RW 

P04.23 速度到达阈值（rpm） RW 

P04.24 速度一致阈值（rpm） RW 

P04.25 零速阈值（rpm） RW 

P04.26 零位固定速度阈值（rpm） RW 

P04.27 升降速阈值（rpm/s） RW 

P05.01 转矩来源 RW 

P05.02 主转矩 A 的来源 RW 

P05.03 主转矩 A 的值（%） RW 

P05.04 辅助转矩 B 的来源 RW 

P05.05 辅助转矩 B 的值（%） RW 

P05.10 转矩限幅方式 RW 

P05.11 转矩正向限幅来源 RW 

P05.12 转矩正向限幅 A 的来源 RW 

P05.13 转矩正向限幅 A 的值（%） RW 

P05.14 转矩正向限幅 B 的来源 RW 

P05.15 转矩正向限幅 B 的值（%） RW 

P05.16 转矩反向限幅来源 RW 

P05.17 转矩反向限幅 A 的来源 RW 

P05.18 转矩反向限幅 A 的值（%） RW 

P05.19 转矩反向限幅 B 的来源 RW 

P05.20 转矩反向限幅 B 的值（%） RW 

P05.25 
转矩模式切换到速度模式的时间阈值

（0.25ms） 

RW 

P05.26 
转矩模式切换到速度模式的转速阈值

（rpm） 

RW 

P05.27 
速度模式切换到转矩模式的时间阈值

（0.25ms） 

RW 

P05.28 速度限制低通滤波时间参数(ms)  RW 
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P05.31 转矩到达基准值（%） RW 

P05.32 转矩到达有效值（%） RW 

P05.33 转矩到达无效值（%） RW 

P06.01 DI1 功能控制寄存器 RW 

P06.02 DI2 功能控制寄存器 RW 

… … .. 

P06.16 高速 DI 滤波配置（us） RW 

P06.17 低速 DI 滤波配置（us） RW 

P06.21 DI1 有效电平 RW 

P06.22 DI2 有效电平 RW 

… … … 

P06.30 DI10 有效电平 RW 

P06.40 DO1DO2 功能控制寄存器 RW 

P06.41 DO1 功能控制寄存器 RW 

P06.42 DO2 功能控制寄存器 RW 

… … … 

P06.46 DO6 功能控制寄存器 RW 

P06.49 DO 端子有效状态 RO 

P06.50 DO 强制输出 RW 

P06.51 DO1 有效电平 RW 

P06.52 DO2 有效电平 RW 

… … … 

P06.56 DO6 有效电平 RW 

P06.61 AI1 输入电压（mV） RO 

P06.62 AI2 输入电压（mV） RO 

P06.63 AI3 输入电压（mV） RO 

P06.64 AI1 偏置（mV） RW 

P06.65 AI1 死区（mV） RW 

P06.66 AI1 放大倍数（%） RW 

P06.67 AI1 低通滤波器时间常数（ms） RW 

P06.68 AI1 零漂（mV） RW 

P06.69 AI2 偏置（mV） RW 

P06.70 AI2 死区（mV） RW 

P06.71 AI2 放大倍数（%） RW 

P06.72 AI2 低通滤波器时间常数（ms） RW 

P06.73 AI2 零漂（mV） RW 

P06.74 AI3 偏置（mV） RW 

P06.75 AI3 死区（mV） RW 

P06.76 AI3 放大倍数（%） RW 

P06.77 AI3 低通滤波器时间常数（ms） RW 

P06.78 AI3 零漂（mV） RW 

P06.79 自动零漂校正 RW 

P06.80 AO1 偏置（mV） RW 

P06.81 AO1 倍率（%） RW 

P06.82 AO2 偏置（mV） RW 

P06.83 AO2 倍率（%） RW 

P06.84 AO1 配置寄存器的值 RW 

P06.85 AO2 配置寄存器的值 RW 

P06.86 内部放大器张力输入 AD 最小值 RW 

P06.87 内部放大器张力输入 AD 最大值 RW 

P06.88 内部放大器张力输入滤波时间（ms） RW 

P06.89 内部放大器张力输入 AD 值 RO 

P06.91 最终 AI1 输入值百分比（%） RO 

P06.92 最终 AI2 输入值百分比（%） RO 

P06.93 最终 AI3 输入值百分比（%） RO 

P07.01 电流环比例增益 RW 

P07.02 电流环积分增益 RW 

P07.03 速度环比例增益 RW 

P07.04 速度环积分增益 RW 

P07.05 位置环比例增益 RW 

P07.06 位置环速度补偿限幅 RW 

P07.07 输出电压滤波（ms） RW 

P07.08 转矩前馈滤波时间常数（ms） RW 

P07.09 速度前馈滤波时间常数（ms） RW 

P07.10 转矩前馈系数 RW 

P07.11 速度前馈系数 RW 

P07.12 转矩滤波器类型 RW 

P07.13 转矩低通滤波时间常数（ms） RW 

P07.14 陷波器 1 陷波频率（Hz） RW 

P07.15 陷波器 1 陷波深度 RW 

P07.16 陷波器 1 陷波宽度 RW 

P07.17 陷波器 2 陷波频率（Hz） RW 

P07.18 陷波器 2 陷波深度 RW 

P07.19 陷波器 2 陷波宽度 RW 

P07.20 增益调整模式 RW 

P07.21 第二套速度环比例增益 RW 

P07.22 第二套速度环积分增益 RW 

P07.23 第二套位置环比例增益 RW 

P07.24 增益切换条件 RW 

P07.25 增益切换等级 RW 

P07.26 增益切换时滞 RW 

P07.27 增益切换时间（ms） RW 

P07.28 刚性设置 RW 

P07.29 负载惯量系数 RW 
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P07.30 零速速度增益衰减/放大（%） RW 

P07.31 零速位置增益衰减/放大（%） RW 

P07.32 零速衰减阈值（rpm） RW 

P07.33 惯量自学习加减速时间（ms） RW 

P07.34 零速电流增益衰减（%） RW 

P07.35 惯量自学习选项 RW 

P07.38 自整定振动检测阈值百分比 RW 

P07.39 自整定振动幅值 RW 

P07.50 转矩补偿模式 RW 

P07.51 转矩补偿滤波时间（ms） RW 

P07.52 转矩补偿惯量系数 RW 

P07.53 转矩补偿固定值 RW 

P07.54 转矩补偿增益（%） RW 

P07.90 实际的速度环比例增益 RO 

P07.91 实际的速度环积分增益 RO 

P07.92 实际的位置环比例增益 RO 

P07.93 转矩补偿最终值 RO 

P08.20 Modbus 波特率寄存器 RW 

P08.21 Modbus 数据格式寄存器 RW 

P08.22 32 位地址访问时高低位字节顺序 RW 

P08.23 Modbus 从站地址 RW 

P08.24 Modbus 故障寄存器 RO 

P08.25 发送 FIFO 字节数 RO 

P08.26 监视口波特率 RW 

P08.40 CAN 总线波特率（Kbps） RW 

P08.41 CAN 节点号 RW 

P08.42 自定义 402 协议使能 RW 

P09.09 实时速度监视（rpm） RO 

P09.16 Z 点计数 RO 

P09.20 速度环给定（‰） RO 

P09.21 速度环反馈（‰） RO 

P09.30 Q 轴电流环给定（‰） RO 

P09.31 Q 轴电流环反馈（‰） RO 

P10.01 过流阈值（%） RW 

P10.02 过载值（%） RW 

P10.03 堵转保护电流阈值（%） RW 

P10.04 堵转保护时间阈值（ms） RW 

P10.05 过速度百分比（%） RW 

P10.06 驱动器过热阈值（℃） RW 

P10.07 输入缺相保护选择 RW 

P10.08 回原点超时时间（s） RW 

P10.09 断电电机编码器位置记忆功能 RW 

P10.10 AI 零漂阈值（mV） RW 

P10.11 过载曲线选择 RW 

P10.20 当前的故障码 RO 

P10.21 所选故障代码次数 RW 

P10.22 所选次数故障码 RO 

P10.23 所选故障时间点 RO 

P10.24 所选故障时电机转速 RO 

P10.25 所选故障时电机电流有效值 RO 

P10.26 所选故障时电机 V 相电流 RO 

P10.27 所选故障时电机 W 相电流 RO 

P10.28 所选故障时母线电压 RO 

P10.29 所选故障时驱动器温度 RO 

P10.30 所选故障时 DI 状态 RO 

P10.31 所选故障时 DO 状态 RO 

P10.32 硬件故障累计计数值 RO 

P10.33 故障屏蔽 RW 

P10.34 硬件故障时间阈值 RW 

P11.01 多段速运行模式 RW 

P11.02 总段数 RW 

P11.03 运行时间单位 RW 

P11.04 加速时间 1 RW 

P11.05 减速时间 1 RW 

P11.06 加速时间 2 RW 

P11.07 减速时间 2 RW 

P11.08 加速时间 3 RW 

P11.09 减速时间 3 RW 

P11.10 加速时间 4 RW 

P11.11 减速时间 4 RW 

P11.12 第 1 段速度指令大小 RW 

P11.13 第 1 段速度指令运行时间 RW 

P11.14 第 1 段速度加减速时间选择 RW 

P11.15 第 2 段速度指令大小 RW 

P11.16 第 2 段速度指令运行时间 RW 

P11.17 第 2 段速度加减速时间选择 RW 

… … … 

P11.57 第 16 段速度指令大小 RW 

P11.58 第 16 段速度指令运行时间 RW 

P11.59 第 16 段速度加减速时间选择 RW 

P12.01 虚拟 DI1 功能配置 RW 

P12.02 虚拟 DI2 功能配置 RW 

… … … 

P12.16 虚拟 DI16 功能配置 RW 
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P12.17 虚拟 DI20 功能配置 RW 

P12.18 虚拟 DI21 功能配置 RW 

P12.19 虚拟 DI20 和虚拟 DI21 的监视值 RO 

P12.20 虚拟 DI1-DI16 输入值设置寄存器 RW 

P12.21 虚拟 DI1 电平类型 RW 

P12.22 虚拟 DI2 电平类型 RW 

… … … 

P12.36 虚拟 DI16 电平类型 RW 

P12.37 虚拟 DI20 电平类型 RW 

P12.38 虚拟 DI21 电平类型 RW 

P12.41 虚拟 DO1 配置寄存器 RW 

P12.42 虚拟 DO2 配置寄存器 RW 

… … … 

P12.56 虚拟 DO16 配置寄存器 RW 

P12.57 虚拟 DO20 配置寄存器 RW 

P12.58 虚拟 DO21 配置寄存器 RW 

P12.59 虚拟 DO20、DO21 的输出电平 RO 

P12.60 虚拟 DO1-DO16 的输出电平 RW 

P12.61 虚拟 DO1 的有效电平 RW 

P12.62 虚拟 DO2 的有效电平 RW 

… … … 

P12.76 虚拟 DO16 的有效电平 RW 

P12.77 虚拟 DO20 的有效电平 RW 

P12.78 虚拟 DO21 的有效电平 RW 

P12.79 
虚拟 DI1-DI16输入值寄存器P12.20上电

是否清零 

RW 
 

P13.01 多段位置模式 RW 

P13.02 总段数 RW 

P13.03 空闲等待时间单位 RW 

P13.04 余量处理方式 RW 

P13.05 绝对或相对位置模式 RW 

P13.10 第 1 段位置指令 RW 

P13.12 第 1 段运行速度 RW 

P13.13 第 1 段运行加速时间 RW 

P13.14 第 1 段空闲时间 RW 

P13.15 第 2 段位置指令 RW 

P13.17 第 2 段运行速度 RW 

P13.18 第 2 段运行加速时间 RW 

P13.19 第 2 段空闲时间 RW 

P13.20 第 3 段位置指令 RW 

P13.22 第 3 段运行速度 RW 

P13.23 第 3 段运行加减速时间 RW 

P13.24 第 3 段空闲时间 RW 

… … … 

P13.85 第 16 段位置指令 RW 

P13.87 第 16 段运行速度 RW 

P13.88 第 16 段运行加减速时间 RW 

P13.89 第 16 段空闲时间 RW 

P13.90 第 1 段运行减速时间 RW 

P13.91 第 2 段运行减速时间 RW 

P13.92 多段位置触发信号类型 RW 

更多资料请到官网（http://www.szvector.com/）的“服务支持->资料下载”栏下载查阅。 

相关资料有：VC 伺服使用说明书，VC-E 选型手册，VC 伺服调机软件，VC 伺服 CN3 引脚定义，马达使用说明书

60-90，马达使用说明书 110-180，威科达伺服接线标准规范。 
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第6章   常用参数介绍 

参数号 参数说明 

P00.04 电机旋转方向 

0-电机正转定义为电机顺时针旋转方向（正对电机轴看） 

1-电机正转定义为电机逆时针旋转方向（正对电机轴看） 

设置完此参数后必须重新自学习编码器, 方可使能运行 

P00.08 电机编码器类型 

0-增量式编码器 

1-多摩川 17 位绝对值编码器 

2-24 位绝对值编码器 

3-磁编码器 

4-旋转编码器转增量式编码器 

5-省线式增量式编码器 

6-23 位绝对值编码器 

P00.18 绝对系统模式 

0-增量式 1-绝对值 

P00.41 绝对值系统故障屏蔽 

第 0 位屏蔽电池报警；第 1 位屏蔽电池故障 

P02.01 驱动器控制模式 

0-位置模式 

1-速度模式 

2-转矩模式 

3-位置/转矩模式 IO 切换，通过 INFn.36 切换，有效时

转矩模式 

4-位置/速度模式 IO 切换，通过 INFn.36 切换，有效时

速度模式 

5-转矩/速度模式 IO 切换，通过 INFn.36 切换，有效时

转矩模式 

6-位置/转矩/速度模式 IO 切换，通过 INFn.36，INFn.37

切换。 

7-张力控制模式。 

P02.04 驱动器状态 

1-自检(rst) 

8-准备好(rdy) 

16-运行(run) 

32-急停(run) 

64-响应故障(run) 

128-故障(Er.xxx) 

参数号 参数说明 

P02.05 在运行或 rdy 状态下 LED 显示的内容 

0-显示状态 

1-显示速度 

2-显示电容电压 

3-显示温度 

4-显示电流 

5-显示 DI 电平值 

6-显示 DO 电平值 

7-AI1 电压的值 

8-AI2 电压的值 

9-AI3 电压的值 

10-转矩百分比 

P02.07 参数写入设置 

0-禁止写入 

1-可以写入 

P02.08 参数写入位置选择 

0-参数保存到 EEPROM 中 掉电不丢失 

1-参数保存到 RAM，掉电丢失 

注：每次驱动器复位，该值置为 0. 

P02.09 启动选项 

0-正常启动 

1-启动前将所有参数保存到 U盘中 

2-启动前将 U 盘中的参数文件更新到伺服中 

3-根据 U 盘中的波形配置文件记录波形数据 

P02.10 伺服二类故障停机方式选择 

0-断使能自由停车 

1-快速减速停车后断使能 

2-慢速减速停车后断使能 

3-快速减速停车并保持使能 

4-慢速减速停车并保持使能 

P02.11 伺服三类故障停机方式选择 

0-断使能自由停车 

1-快速减速停车后断使能 

2-慢速减速停车后断使能 

3-快速减速停车并保持使能 

4-慢速减速停车并保持使能 
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P02.12 超行程停机方式选择 

0-断使能自由停车 

1-快速减速停车后断使能 

2-慢速减速停车后断使能 

3-快速减速停车并保持使能 

4-慢速减速停车并保持使能 

P02.13 断使能停机方式选择 

0-断使能自由停车 

1-快速减速停车后断使能 

2-慢速减速停车后断使能 

P02.14 急停停机方式选择 

0-断使能自由停车 

1-快速减速停车并断使能 

2-慢速减速停车并断使能 

3-快速减速停车并保持使能 

4-慢速减速停车并保持使能 

P02.20 设定值制动方式 

0-一直不制动 

1-减速时才可能制动 

2-随时准备制动 

3-回馈能量时才可能制动 

对于 220V 驱动器，当直流母线电压大于 380VDC, 启动

能耗制动回路； 

对于 380V 驱动器，当直流母线电压大于 680VDC, 启动

能耗制动回路。 

P02.50 指令反向 

第 0 位为 1 时，位置指令反向； 

第 1 位为 1 时，速度指令反向； 

第 2 位为 1 时，转矩指令反向； 

P03.01 位置指令来源 

0-来源于外部 XY 脉冲指令 

1-来源于内部多段位置规划 

2-通过 INFn.35 切换外部脉冲指令和内部位置规划指令 

3-指令脉冲叠加第二编码器脉冲作为位置指令 

4-指令脉冲叠加内部位置规划作为位置指令 

P03.02 脉冲指令形态 

0-脉冲加方向正逻辑 

1-脉冲加方向负逻辑 

2-AB 脉冲 

3-CW+CCW 正逻辑 

4-CW+CCW 负逻辑 

P03.22 位置偏差清除选项 

0-清除位置误差并清除速度 

1、2、3、5-保留 

4-清除位置误差，同时速度以直线下降到零，下降时间

由 P02.16 设定 

6-清除位置误差，同时速度以二次方曲线下降到零，下

降时间由 P02.16 设定 

P03.32 全闭环模式 

0-半闭环，用电子齿轮比 1 

1-全闭环，用电子齿轮比 1 

2-根据 IO 切换全闭环和半闭环，IO 无效，开环用电子

齿轮比 1；IO 有效，闭环用电子齿轮比 2 

P03.33 全闭环反馈极性 

0-电机编码器计数器和第二编码器计数器的值同时递增

或同时递减 

1-电机编码器计数器和第二编码器计数器的值一个递

增，一个递减 

P03.45 定位完成输出条件 

0-位置误差小于定位完成阈值时，直接输出，否则清除

输出。 

1-位置误差小于定位完成阈值，且位置模式下速度指令

P03.95 为零时输出，否则清除输出。 

2-位置误差小于定位完成阈值，且位置模式下滤波后的

速度指令 P03.96 为零时输出，否则清除输出。 

3-位置误差小于定位完成阈值，且位置模式下速度指令

P03.95 为零时输出，当位置模式下速度指令 P03.95 不

为零时，清除输出。 

P03.47 

 

定位接近输出条件 

0-位置误差小于定位接近阈值时输出，否则清除输出; 

1-位置误差小于定位接近阈值且位置模式下速度指令

P03.95 为零时输出，否则清除输出; 

2-位置误差小于定位接近阈值且位置模式下滤波后速度

指令 P03.96 为零时输出，否则清除输出 

3-位置误差小于定位接近阈值且位置模式下速度指令

P03.95 为零时输出，位置模式下速度指令 P03.95 不为

零时清除输出 

P03.60 中断定长功能使能  

0-不使能中断定长功能 

1-使能 IO 触发中断定长功能 

2-使能 Z 点触发中断定长 
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P03.68 解除中断定长的方式 

0-中断定长完成后直接解除中断定长 

1-通过 IO 解除中断定长 

P03.73 使能软硬件限位 

0-失能软硬件限位 

1-使能软硬件限位 

2-原点回零后使能软硬件限位 

P03.78 

 

输出脉冲类型 

0-输出电机脉冲 

1-输出指令脉冲  

2-无输出，做第二编码器输入 

P04.01 

 

速度来源 

0-主速度 A 

1-辅助速度 B 

2-通过 IO—INFn.12 进行 A/B 切换 

3-A+B 

4-通信 

5-多段速度 

6-UP/DOWN 模式 

7-内部正弦波 

P04.02 

 

主速度来源 

0-来源于 P04.03 

1-来源于 AI1 

2-来源于 AI2 

3-来源于 AI3 

4-来源于脉冲率 

P04.04 

 

辅助速度 B 来源 

0-来源于 P04.05 

1-来源于 AI1 

2-来源于 AI2 

3-来源于 AI3 

4-来源于脉冲率 

P04.06 正向速度限幅来源 

0-正向速度限幅 A 

1-正向速度限幅 B 

2-A/B 切换 

3-A 和 B 同时限制 

P04.07 正向速度限幅 A 的来源 

0-来源于 P04.08 

1-来源于 AI1 

2-来源于 AI2 

3-来源于 AI3 

P04.09 正向速度限幅 B 的来源 

0-来源于 P04.10 

1-来源于 AI1 

2-来源于 AI2 

3-来源于 AI3 

P04.11 反向速度限幅来源 

0-反向限幅 A 

1-反向限幅 B 

2-A/B 切换 

3-A 和 B 同时限制 

P04.12 速度反向限幅 A 的来源 

0-来源于 P04.13 

1-来源于 AI1 

2-来源于 AI2 

3-来源于 AI3 

P04.14 反向速度限幅 B 的来源 

0-来源于 P04.15 

1-来源于 AI1 

2-来源于 AI2 

3-来源于 AI3 

P05.01 转矩来源 

0-主转矩 A 

1-辅助转矩 B 

2-通过 IO 进行 A/B 切换 

3-A+B 

4-通信 

5-内部正弦波 

P05.02 主转矩 A 来源 

0-来源于 P05.03 

1-来源于 AI1 

2-来源于 AI2 

3-来源于 AI3 

P05.04 辅助转矩 B 的来源 

0-来源于 P05.05 

1-来源于 AI1 

2-来源于 AI2 

3-来源于 AI3 

P05.10 转矩限幅方式 

0-正反向限制均来源于正向限幅 

1-正反向限制分别限制 
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P05.11 正向转矩限幅来源 

0-正向转矩限幅 A 

1-正向转矩限幅 B 

2-A/B 切换 

3-A 和 B 同时限制 

P05.12 正向转矩限幅 A 来源 

0-来源于 P05.13 

1-来源于 AI1 

2-来源于 AI2 

3-来源于 AI3 

P05.14 

 

正向转矩限幅 B 的来源 

0-来源于 P05.15 

1-来源于 AI1 

2-来源于 AI2 

3-来源于 AI3 

P05.16 

 

反向转矩限幅来源 

0-反向限幅 A 

1-反向限幅 B 

2-A/B 切换 

3-A 和 B 同时限制 

P05.17 

 

反向转矩限幅 A 的来源 

0-来源于 P05.18 

1-来源于 AI1 

2-来源于 AI2 

3-来源于 AI3 

P05.19 反向转矩限幅 B 的来源 

0-来源于 P05.20 

1-来源于 AI1 

2-来源于 AI2 

3-来源于 AI3 

P06.01 DI1 功能控制寄存器 

设置值参考 4.1  DI 功能号及对应的功能 

P06.21 DI 有效电平类型 

0-低电平有效 

1-高电平有效 

P06.40 DO1DO2 功能控制寄存器 

0-DO1、DO2 分别以 P06.41、P06.42 配置的功能输出 

1-DO1、DO2 分别输出 A、B 脉冲 

2-DO1 输出 Z 点信号，DO2 以 P06.42 配置的功能输出 

P06.41 DO1 功能控制寄存器 

设置值参考 4.1  DO 功能号及对应的功能 

P06.51 DO1 有效电平 

0-低电平有效 

1-高电平有效 

P06.79 AI 自动校正零漂方式 

0-保留 

1-立刻自动校正 AI1 零漂一次 

2-立刻自动校正 AI2 零漂一次 

3-立刻自动校正 AI3 零漂一次 

4-立刻自动校正 AI1 AI2 AI3 零漂一次 

5-立刻自动校正电流传感器零漂一次 

6-清除校正电流传感器，上电自动校正电流传感器 

P06.84 AO1 配置寄存器的值 

0-实际转速，1mv 对应 1rpm 

1-速度环转速指令，1mv 对应 1rpm 

2-转矩指令，1mv 对应 0.1%额定转矩 

3-滤波前位置误差，1mv 对应 1 个电机编码器脉冲 

4-滤波后位置误差，1mv 对应 1 个电机编码器脉冲 

5-前馈速度，1mv 对应 0.1%额定转速 

6-位置指令速度，1mv 对应 1rpm 

7-滤波后位置指令速度，1mv 对应 1rpm 

8-A 相电流瞬时值，1mV 对应 0.1A 

9-B 相电流瞬时值，1mV 对应 0.1A 

10000-直接输出 10V 

-10000-直接输出-10V 

P07.12 转矩滤波器类型 

0-低通滤波 

1-陷波器 

2-无滤波 

P07.20 增益调整模式 

0-固定第一套增益 P07.03-P07.05 

1-第一套和第二套增益切换 

2-根据刚性等级和负载惯量自动计算一组增益（普通模

式） 

3-根据刚性等级和负载惯量自动计算一组增益（定位模

式） 

P07.35 惯量自学习选项 

0-学完惯量后，只学习转矩前馈系数 

1- 学完惯量后，根据刚性设置和学习到的惯量系数自

动计算一组增益写入 P07.03 P07.04 P07.05 
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P08.20 Modbus 波特率 

0-4800 

1-9600 

2-19200 

3-38400 

P08.21 Modbus 数据格式 

0-无校验，2 个停止位 

1-无校验，1 个停止位 

2-偶校验，1 个停止位 

3-奇校验，1 个停止位 

P08.22 32 位地址访问时高低位字节顺序 

0-高 16 位在前 

1-低 16 位在前  

P08.26 监视口波特率 

0-9600 

1-38400 

2-115200 

P11.01 多段速运行模式 

0-单次运行停机 

1-循环运行 

2-IO 切换运行 

P11.03 运行时间单位 

0-ms；  1-s 

P11.14 第 1 段速度加减速时间选择 

0-使用通用速度模式加减速时间 

1-使用加减速时间 1 

2-使用加减速时间 2 

3-使用加减速时间 3 

4-使用加减速时间 4 
 

P12.01 

 

VDI1 功能控制寄存器 

设置值参考 4.1  DI 功能号及对应的功能 

P12.21 虚拟 DI1 电平类型 

0-写入 1 一直有效；  1-上升沿有效 

P12.41 虚拟 DO1 配置寄存器 

设置值参考 4.1  DO 功能号及对应的功能 

P12.61 虚拟 DO1 的有效电平  

0-有效时输出 1；   1-有效时输出 0 

P12.79 虚拟 DI1-DI16 输入值寄存器 P12.20 上电是否清零 

0-虚拟 DI 输入值 P12.20 上电不清零 

1-虚拟 DI 输入值 P12.20 上电清零 

P13.01 多段位置模式 

0-单次运行停机 

1-循环运行 

2-DI 切换运行 

P13.03 空闲等待时间单位 

0-ms；1-s 

P13.04 余量处理方式 

0-重新开始 

1-从上一次停止的那段开始 

P13.05 绝对或相对位置模式 

0-绝对位置指令 

1-相对位置指令 
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安装尺寸 

 

 

 

 

型号 机箱结构 D(mm) 

VEC-VC-00323H-M-E 

VEC-VC-00623H-M-E 
E1 172 

VEC-VC-01223H-M-E 

VEC-VC-00733H-M-E 

VEC-VC-01233H-M-E 

E2 172 

VEC-VC-01623H-M-E 

VEC-VC-02033H-M-E 

VEC-VC-02733H-M-E 

E3 233 
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