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1. 系统接线图 
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2. 使用步骤 
 
1. 按照本手册中接线图接线：连接驱动器电源线（CN4），电机线（CN3），编码器线（CN2） 
 
2. 按驱动器的电源等级要求连接供电电源，并检查电压等级、电源正负是否正确。如果无误，可准备上电； 
 
3. 上电后，观察报警指示灯是否闪烁，如果不亮，说明接线正确。如果闪烁，观察报警指示灯闪烁的次数，判断是

否由于电机与编码器的接线错误导致报警，如果有问题，请断电后检查并更改接线。 
 
重复上述操作，直至驱动器无报警，然后断电； 
 
4. 断电后，根据工艺与控制的要求，请按本手册接线图及相关说明连接控制信号线（CN1）；  
5. 根据控制器的信号电压等级，按本手册相关说明在脉冲与方向信号端串联相应的外部限流电阻Rx； 
 
6. 根据机械与控制要求，调整SW3的位置，选择系统所需要的每转脉冲个数（分辨率或精度）； 
 
7. 根据控制器的脉冲指令类型，调整SW1的位置，选择相应的脉冲指令类型； 
 
8. 与控制器联机，通过控制器的输入监控与动作控制的输出，测试驱动器的输入与输出信号，如伺服使能、报警复

位、定位完成、报警、编码器反馈，确认接线是否正确； 
 
9. 控制电机先低速、短距离运行，观察电机的运行方向是否符合要求，如果运行方向与要求方向不一致，可通过SW1

进行调整。进一步观察机械运行距离，判断电机的每转脉冲个数是否合适，可通过调整SW3选择每转脉冲个数调

整控制精度； 
 
10. 控制电机高速、长距离运行，观察运行效果，根据运行效果，调整SW2的位置，选择合适的位置控制增益（积分

时间常数和比例增益）；观察由运行到停止的效果，调整SW4的位置，选择合适的定位完成模式与定位完成的脉

冲个数。 
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3. 驱动器连接器布局图 

状态指示灯

数字I/O控制信号

连接器-CN1

编码器连接器
-CN2

电机连接器-
CN3

电源连接器-
CN4

脉冲输入模式与电机

旋转方向设置-SW1

位置增益调整-SW2

每转脉冲数设定-SW2

定位完成脉冲误差设定-SW2
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4. 驱动器与电机接线 
 

4.1. 电源连接 
 

4.1.1 电源连接器-CN4 

 

管脚号 管脚名称 管脚功能/注释 I/O 类型 

1 VDD* 驱动器供电电源正 I 
2 GND 驱动器供电电源负 I 
3 FG 屏蔽地  

 
4.1.2 电源接线示意图 

 
驱动器电源连接器 CN4 

电缆线 
电源连接器 

连接器示意图 管脚号 管脚号 连接器示意图 

 

1 
 

 
接开关 

电源 
2  
3  

 

4.2. 电机连接 

 
4.2.1 电机连接器-CN3 

 
管脚号 管脚名称 管脚功能/注释 I/O 类型 

1 MA+ 电机 A 相正 O 

2 MA- 电机 A 相负 O 

3 MB+ 电机 B 相正 O 

4 MB- 电机 B 相负 O 

 

4.2.2 电机接线示意图 

 
驱动器电机连接器 CN3 

电缆线 
电机连接器 

连接器示意图 管脚号 管脚号 连接器示意图 
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4.3. 编码器连接 

 
4.3.1. 编码器信号连接器-CN2 

 
管脚号 管脚名称 管脚功能/注释 I/O 类型 

1 A+ 编码器差分输入 A 相正 I 

2 A- 编码器差分输入 A 相负 I 

3 B+ 编码器差分输入 B 相正 I 

4 B- 编码器差分输入 B 相负 I 

5 Z+ 编码器差分输入 Z 相正 I 

6 Z- 编码器差分输入 Z 相负 I 

7 +5VDC 编码器供电电源 O 

8 GND 编码器器供电电源地 O 

9 FG 屏蔽地  

10 FG 屏蔽地  

 
4.3.2. 编码器接线示意图 

 
驱动器编码器连接器 CN2 

电缆线 
电机端编码器连接器 

连接器示意图 管脚号 管脚号 连接器示意图 
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4.4. 数字 I/O 控制信号连接器-CN1 

 
所有的 I/O 输入输出信号均采用光电隔离，以防止外部干扰，提高系统的可靠性。 
 

管脚号 管脚名称 管脚功能/注释 I/O 类型 

1 PU+ 脉冲信号差分输入正 I 

2 PU- 脉冲信号差分输入负 I 

3 DIR+ 方向信号差分输入正 I 

4 DIR- 方向信号差分输入负 I 

5 A+ 编码器差分输出 A 相正 O 

6 A- 编码器差分输出 A 相负 O 

7 B+ 编码器差分输出 B 相正 O 

8 B- 编码器差分输出 B 相负 O 

9 Z+ 编码器差分输出 Z 相正 O 

10 Z- 编码器差分输出 Z 相负 O 

11 ALM 驱动器报警信号输出 O 

12 INP 定位完成信号输出 O 

13 SON 伺服使能或禁止信号输入 I 

14 ARST 报警复位信号输入 I 

15 NC 空  

16 BRK+ 刹车正 O 

17 BRK- 刹车负 O 

18 GND 驱动器内部地 O 

19 0VPLC I/O 光隔电源地 I 

20 24VPLC I/O 光隔电源 24V 正 I 

21 0VPLC I/O 光隔电源地 I 

22 24VPLC I/O 光隔电源 24V 正 I 

23 FG 屏蔽地  

24 FG 屏蔽地  

 
(1).  Pulse/Dir 或 CW/CCW 输入 

 
这些输入用于接收来自运动控制器的位置脉冲命令，用户可通过SW1-1选择脉冲+方向或双脉冲命令输入控制模式。 
 
这些输入接口默认设计为 5V TTL 电平输入，当输入 5V TTL 脉冲信号电平时，无需串联外部电阻 Rx，可直接连接

到驱动器。 
 
警告：当输入信号电平大于 5V 时，必须串联一个外部电阻 Rx,否则将损坏驱动器! 
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输入信号电平为 12V 时，Rx=1.2K，输入信号电平为 24V 时，Rx=3.3K。 

+3.3V

高速光藕
(10MHz)
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Rx
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PU+/CW+ 1

2
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4
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(2).  伺服使能或禁止 SON 与报警复位 ARST 信号输入 

 
·  伺服使能或禁止 SON 信号输入 
 

驱动器上电后，如果该管脚无信号输入，则驱动器使能，电机轴锁住保持。如果输入低电平信号，则禁止驱动

器 PWM 输出，释放电机，可以从负载端用手转动电机轴。 
 

注意：请勿将该功能做为电机运动停止功能使用，以免损坏驱动器。 
 
· 报警复位信号 ARST 输入 

 
当驱动器报警时，如果在该管脚输入一个低电平信号，将清除驱动器报警。 
 
注意：在清除报警之前，请解除报警故障。 

ON

OFF
报警复位

>0.1s
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(3).  报警输出 ALM 与定位完成 INP 信号输出 

 
· ALM 报警信号输出 
 
当驱动器处于正常工作状态时，ALM 输出为低电平。如果驱动器有保护发生，ALM 输出为高电平，主控制器检测

到驱动器报警信号后停止发送脉冲控制命令。 
 
当驱动器检测到一个不正常的运行，如过载或电机过流， ALM 输出为高电平，点亮报警指示灯，同时禁止 PWM
输出停止电机运行。 
 
· INP 定位完成信号输出 

 
电机处于运行状态时，INP 输出为高电平。当位置运动完成，位置误差小于由 SW4 所设置的误差脉冲值时，INP
输出低电平信号。 

电机速度

INP信号
ON

OFF

运行 停止 运行 停止

 
 

 
(4).  编码器信号输出 

 

编码器信号为长线差分输出，可用于验证停止位置。 
 

AM26C31驱动器
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7
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9
10
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Z+
Z-

A

B

Z
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4.5. 状态指示灯-LED 

 
颜色 说明 

绿色 电源指示：电源正常时点亮，不正常时不亮 

红色 报警指示：报警时指示灯闪烁（具体报警原因由闪烁次数决定） 

 
备注：上电后，绿灯点亮，驱动器上电初始化，红灯闪烁，3.5 秒之后红灯熄灭，驱动器完成初始化，准备接收上

位机指令。 

POWER ON

POWER OFF
至少3.5s

 

 
报警状态和报警指示灯闪烁次数: 
 

闪烁次数 说明 功能 

1 过流 电流超过规定值 

2 超速 电机转速超过 3000RPM 

3 失步 电机停止时，定位数值与指定的数值偏差过大 

4 过载 负载超过电机最大输出力矩的时间超过 5s 

5 驱动器过热 驱动器温度超过 60℃ 

6 过压 电机反电动势值超过过压限定值 *1 

7 电机连接有误 电机与驱动器连接有误 

8 编码器连接错误 编码器与驱动器连接有误 

9 欠压 供给电机的电源电压小于欠压限定值 *2 

10 位置偏差过大 定位完成后，位置偏差过大，超过设定值 

 
*1 过压限定值取决于驱动器型号 
*2 欠压限定值取决于驱动器型号 
 

驱动器型号 CSD28/42/57/60Lxx-x CSD86Lxx-x 

过压限定值 60VDC 85VDC 
欠压限定值 20VDC 36VDC 

 
报警指示灯闪烁时序周期图 - 以下是失步报警的示例: 
 

0.5s 2.0s
 

一个闪烁周期的内部闪烁周期为 0.5 秒,每个闪烁周期之间的时间间隔为 2 秒 
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4.6. 脉冲输入模式与电机旋转方向设置拨码开关-SW1 

 
拨码开关 功能 说明 

1 脉冲输入类型选择 
ON：单脉冲方式 即脉冲+方向（默认设置） 

OFF: 双脉冲方式 即 CW+CCW 

2 旋转方向选择 
ON: CCW 方向（默认设置） 

OFF: CW 方向 

 

Pulse

Dir        

CW

CCW  
脉冲+方向模式                     双脉冲模式  

 
 
 
 

4.7. 位置增益调整旋转开关-SW2 

 
位置 积分时间常数 比例增益 位置 积分时间常数 比例增益 

0 1 1 8 2 3 

1 1 2 9 2 4 

2 1 2 A 2 5 

3* 1 4 B 3 1 

4 1 5 C 3 2 

5 1 6 D 3 3 

6 2 1 E 3 4 

7 2 2 F 3 5 

 
*出厂默认位置是 3 

位置增益调整的目的主要是为了调整由于负载与机械摩擦在电机定位完成后所引起的位置偏差。用户必须根据负载

的实际情况调整这个选择开关，以获得一个稳定且是最小位置偏差的系统。 
 
调整步骤： 
1. 首先控制电机以一定的速度和距离来回不停地运行 
2. 调整开关到 0 的位置 
3. 调整开关，直到系统稳定，保持这个位置不变 
4. 在这个位置的基础上，向正方向或反方向调整 1～2 个位置，以获得最佳性能。 
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4.8. 每转脉冲数设定旋转开关-SW3 

 
位置 脉冲/转 位置 脉冲/转 

0 500 5 3600 

1 500 6 5000 

2 1000 7 6400 

3 1600 8 7200 

4 2000 9* 10000 

 
*出厂默认位置是 9 

调整 SW3 的位置类似于设置伺服驱动器的电子齿轮功能，可根据控制器发送的脉冲频率，设置不同的每转脉冲数，

从而改变电机的速度与控制精度。 
 
注意: 
1．分辨率取决于电机所安装的编码器类型，如下表 
2．出厂设定值为 10000 个脉冲每转，即输入 10000 个脉冲，电机旋转一圈。 
 
0 位置表示的每转脉冲数与编码器类型的关系: 
 

编码器类型 0 位置的每转脉冲个数 

E: 2500P/R 500 

F: 1000P/R 4000 

G: 5000P/R 20000 

H: 10000P/R 40000 
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4.9. 定位完成脉冲误差设定旋转开关-SW4 

 
位置 快速响应模式-定位完成的脉冲个数 位置 精确响应模式-定位完成的脉冲个数 

0* 0 8 0 

1 1 9 1 

2 2 A 2 

3 3 B 3 

4 4 C 4 

5 5 D 5 

6 6 E 6 

7 7 F 7 

 
*出厂默认位置是 0 

设定 SW4 开关主要用于选择定位完成的输出条件。在位置运动完成后，当位置跟踪误差值小于所设定的定位完成

值时，即表示定位完成，定位完成信号将输出低电平。 
 

位置

目标位置

定位完成

时间

时间

定位完成
（快速响应模式）

定位完成
（精确响应模式）

0  
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