
2024/4/25



江松鸣志M54S简易调试

V1.00 初稿

（V1.00）



鸣志伺服主要参数1

按键参数设置方法2

常见报警及处理方法3

详细报警信息及处理方法4

现场常见报警及处理方法5

目录
C O N T E N T S



鸣志伺服主要参数(P0-02/03可以根据实际情况更改)

一、垂直轴缓存工位参数

垂直轴参数说明

序号 参数索引 参数说明 原时值 目标值 目标值说明 附加说明

01 P1-11 电机方向选择 0
通过0，1切换，0表示电机默认方向，1表示使电机反向。更改后驱动器需要

断电重启生效断电时间大于15S

02
P0-03 第一刚性等级 12 刚性等级越高，伺服系统增益越强，响应越快，但过大的值会引起系统的振动

03
P0-02 负载惯量比 9.73 设定负载惯量与电机转动惯量的比值

04 P3-15 电机编码器类型 0 3 绝对值编码器
0表示增量式编码器，断电后编码器位置不可以保存；3表示绝对值编码器，断电后编码器位置可

以保存。

05
P5-12 输出口Y1功能选择 0 5 电机抱闸输出 控制电机刹车开合

06
P5-00 输入口X1功能选择 0 13 急停功能 导通时电机紧急停止

07
P5-05 输入口X6功能选择 19 39 原点传感器

08
P1-19 泄放电阻阻值 50 50

09
P1-20 泄放电阻功率 50 100

10
P5-28 输出口X1滤波设置 0 2 由于现场电源线和信号线通过扎带绑在一起，为避免干扰设置滤波时间2ms

11
P5-33 输出口X6滤波设置 0 2 由于现场电源线和信号线通过扎带绑在一起，为避免干扰设置滤波时间2ms



鸣志伺服主要参数(P0-02/03可以根据实际情况更改)

二、垂直轴装片工位参数

垂直轴参数说明

序号 参数索引 参数说明 原时值 目标值 目标值说明 附加说明

01 P1-11 电机方向选择 0
通过0，1切换，0表示电机默认方向，1表示使电机反向。更改后驱动器需要

断电重启生效断电时间大于15S

02 P0-03 第一刚性等级 14 刚性等级越高，伺服系统增益越强，响应越快，但过大的值会引起系统的振动

03 P0-02 负载惯量比 3.77 设定负载惯量与电机转动惯量的比值

04 P3-15 电机编码器类型 0 3 绝对值编码器
0表示增量式编码器，断电后编码器位置不可以保存；3表示绝对值编码器，断电后编码器位置可

以保存。

05 P5-12 输出口Y1功能选择 0 5 电机抱闸输出 控制电机刹车开合

06 P5-00 输入口X1功能选择 0 13 急停功能 导通时电机紧急停止

07 P5-05 输入口X6功能选择 19 39 原点传感器

08 P1-19 泄放电阻阻值 50 50

09 P1-20 泄放电阻功率 50 100

10 P5-28 输出口X1滤波设置 0 2 由于现场电源线和信号线通过扎带绑在一起，为避免干扰设置滤波时间2ms

11 P5-33 输出口X6滤波设置 0 2 由于现场电源线和信号线通过扎带绑在一起，为避免干扰设置滤波时间2ms



鸣志伺服主要参数

三、水平轴横移工位参数

水平轴参数说明

序号 参数索引 参数说明 原时值 目标值 目标值说明 附加说明

01 P1-11 电机方向选择 0
通过0，1切换，0表示电机默认方向，1表示使电机反向。更改后驱动器需要

断电重启生效断电时间大于15S

02
P0-03 第一刚性等级 18 刚性等级越高，伺服系统增益越强，响应越快，但过大的值会引起系统的振动

03
P0-02 负载惯量比 4.7 设定负载惯量与电机转动惯量的比值

04 P3-15 电机编码器类型 0 3 绝对值编码器
0表示增量式编码器，断电后编码器位置不可以保存；3表示绝对值编码器，断电后编码器位置可

以保存。

05
P5-05 输入口X6功能选择 19 39 原点传感器

06
P5-28 输出口X1滤波设置 0 2 由于现场电源线和信号线通过扎带绑在一起，为避免干扰设置滤波时间2ms

07
P5-33 输出口X6滤波设置 0 2 由于现场电源线和信号线通过扎带绑在一起，为避免干扰设置滤波时间2ms



鸣志伺服主要参数

四、水平轴翻转工位参数

水平轴参数说明

序号 参数索引 参数说明 原时值 目标值 目标值说明 附加说明

01 P1-11 电机方向选择 0
通过0，1切换，0表示电机默认方向，1表示使电机反向。更改后驱动器需要

断电重启生效断电时间大于15S

02 P0-03 第一刚性等级 10 刚性等级越高，伺服系统增益越强，响应越快，但过大的值会引起系统的振动

03 P0-02 负载惯量比 20 设定负载惯量与电机转动惯量的比值

04 P3-15 电机编码器类型 0 3 绝对值编码器
0表示增量式编码器，断电后编码器位置不可以保存；3表示绝对值编码器，断电后编码器位置可

以保存。

05 P5-05 输入口X6功能选择 19 39 原点传感器

06 P5-28 输出口X1滤波设置 0 2 由于现场电源线和信号线通过扎带绑在一起，为避免干扰设置滤波时间2ms

07 P5-33 输出口X6滤波设置 0 2 由于现场电源线和信号线通过扎带绑在一起，为避免干扰设置滤波时间2ms

08 P2-28 低通平滑滤波 10 100

KJ=100ms运行无抖
动，且能2.5S内完成

定位
翻转轴有明显过冲和抖动



附1：参数设置方法

设置每转所需脉冲数P03-05

面板按键设置
短按M键 短按M键

短按上键

短按M键短按上键短按S键

短按M键

短按上键 长按S键

出现SET后
短按S键

长按S键

出现SAVED
代表设置成功

驱动器断电重
启，确保断电
时间大于15s



附2：常见报警及处理方法

报错内容 驱动器过压

LED显示

引起报警
原因

驱动器直流母线电压过高：220V系列-高于420VDC
1）电源电压超过允许范围（AC200V-240V）
2）再生电阻断线
3）内置再生电阻过小或外置再生电阻不匹配
4）驱动器故障

处理方法 1）检查输入电压
2）检查内/外置再生电阻参数设置是否合理
3）若外接电阻，测量电阻阻值是否正常，不正常请
更换
4）示波器监测母线电压曲线，如能正常泄放，但是
无法完全泄放，请更换更大阻值和功率的外置再生电
阻
5）如上述都无法解决，请更换驱动测试

消除方法 报警清除



附2：常见报警及处理方法

报错内容 电机编码器未连接

LED显示

引起报警原
因

电机到驱动器之间编码器连接异常
1）电机与编码器线之间未连接，驱动器与编码器线之间未连接
2）编码器线与电机不配套
3）电机、驱动器或线有硬件故障

处理方法 1）确认编码器线与电机和驱动是否正确连接
2）确认编码器线与电机是否可配套使用
3）依次对调驱动、电机和编码器线排除确认问题点
4）若为驱动、电机和编码器线硬件故障，进行对应更换

消除方法 断电重启



附2：常见报警及处理方法

报错内容 位置误差超限

LED显示

引起报警原
因

位置误差超过参数P3-04“位置误差报警阈值”的值
1）P3-04设置值过小、设置了不合理的转矩限制值
2）增益参数不合适
3）抱闸电机未打开抱闸、机械卡住
4）电机选型过小、加减速过大
5）交叉连接了电机线和编码器线

处理方法 1）设置合理P3-04或转矩限制值
2）设置合理的增益参数值
3）确认抱闸是否打开，机械是否有卡住
4）选择合适的电机，使用合适的加减速（可通过示波器监控
转矩）
5）正确连接电机线和编码器线

消除方法 报警清除



附2：常见报警及处理方法

报错内容 电机速度超过限值

LED显示

引起报警原
因

电机实际转速超过P2-00的设置值（默认4800rpm）
1）UVW接错线序
2）指令速度过大
3）设置了不合适的电子齿轮
4）增益调整不合适，引起速度过冲

处理方法 1）正确连接动力线UVW
2）给定正确的指令速度
3）设置合适的电子齿轮
4）调整合适的增益参数

消除方法 报警清除



附2：常见报警及处理方法

报错内容 正反转禁止限位触发

LED显示

引起报警原
因

同时触发了正反转禁止限位
1）IO设置正反限位常开常闭设反
2）正反禁止限位实际被触发
3）有干扰，正反禁止限位被误触发
4）传感器或硬件线路出现异常
5）驱动器IO口硬件异常

处理方法 1）设置正确的正反禁止限位参数
2）若干扰被误触发，加IO滤波或去除干扰源
3）更换驱动测试

消除方法 脱离清除



附2：常见报警及处理方法

报错内容 电机重载

LED显示

引起报警原因 器输出电流达到电机额定转矩P1-06的设定， 且持续时间超过P1-
09的设定值
1）设置了过小的P1-06或P1-09
2）加速度过大
3）负载过重，有效转矩超过额定转矩，并长时间运行
4）增益调整不合适，导致电机产生振荡
5）机械收到碰撞或负载突然变重
4）动力线UVW线序错误

处理方法 1）设置合适的P1-06、P1-09
2）设置合适的增益参数
3）选择合适的电机、设置合适的加减速（实际转矩可通过示波器
查看）
4）动力线UVW相序正确

消除方法 小于电机额定电流清除



附2：常见报警及处理方法

报错内容 再生电势释放失败

LED显示

引起报警原因 再生能量超过再生吸收电阻能够处理的容量
1）外置再生电阻接线错误
2）外置再生电阻断线
3）内置再生电阻过小，无法满足吸收再生电势
4）电机转速过高，无法再规定减速时间内完全吸收再生能量

处理方法 1）若使用外置电阻，请检查接线
2）减小设备运行速度及加减速
3）更换更大的外置电阻

消除方法 报警清除



附2：常见报警及处理方法

报错内容 电机未使能命令其旋转

LED显示

引起报警原因 电机未使能的时候， 接收到运转指令

处理方法 请先使能电机， 再发送运转指令

消除方法 报警清除



附2：常见报警及处理方法

报错内容 绝对值编码器电池欠压

LED显示

引起报警原因 绝对值型编码器工作在多圈模式时， 电池电压低于规定值3.2V
1）使用了不带电池的编码器线缆
2）编码器线故障
3）电池使用时间过长，实际电压低于3.2V

处理方法 1）使用正确的编码器线缆
2）更换编码器线缆
3）更换电池，为使绝对位置不丢失，请在出现此问题后，驱动器
不要断电，请在驱动器通电的情况下更换电池。

消除方法 电池电压高于3.2V后，自动清除



附2：常见报警及处理方法

报错内容 绝对位置丢失

LED显示

引起报警原因 上电时， 绝对值型编码器工作在多圈模式， 电池电压低于2.8V或
者供电中断而遗失内部的多圈绝对位置
1）编码器类型配置为绝对值， 但没有安装电池
2）绝对值编码器出厂时第一次使用
3）电池电压过低， 没有及时更换电池
4）在驱动器控制电断电的情况下更换电池
5）电池供电线路接触不良或断线

处理方法 1）更换电池
2）更换编码器线

消除方法 更换电池后，需进行绝对值编码器多圈清零操作



附2：常见报警及处理方法

报错内容 绝对位置溢出

LED显示

引起报警原因 1）绝对值编码器多圈圈数超过最大范围： -32768 ~ +32767

处理方法 1）检查电机实际位置是否超过最大范围
2）超出范围， 请进行绝对值编码器多圈清零
3）如需单方向运行， 请把P3-15设定为2（多圈编码器不计溢出）

消除方法 进行绝对值编码器多圈清零操作



附2：常见报警及处理方法

报错内容 电机堵转保护

LED显示

引起报警原因 在非转矩模式下工作， 电机堵转时间超过P1-28（电机堵转保护时
间）设定的时间
1）若为带抱闸电机，电机抱闸未打开
2）机械卡住
3）设置了不合适的转矩限制值

处理方法 1）抱闸电机请正常打开抱闸
2）请保证机械运行顺畅
3）设置合适的转矩限制值

消除方法 报警清除



附2：常见报警及处理方法

报错内容 EtherCAT通讯错误

LED显示

引起报警原因 EtherCAT通讯错误
1）EtherCAT通讯中断
2）网线接触不好
3）驱动器网口硬件出现故障

处理方法 1）保证通讯线接触良好
2）若确认为驱动器网口有故障，请更换驱动测试

消除方法 通讯正常后报警清除



附2：常见报警及处理方法

报错内容 编码器通讯异常

LED显示

引起报警原因 伺服系统检测到与伺服电机编码器的通讯发生异常
1）编码器线接触不良或断线
2）干扰导致编码器通讯异常
3）编码器损坏

处理方法 1）确保电机及驱动器接地良好
2）若确认编码器故障，请更换电机
3）若确认为干扰，请排除干扰源，或套磁环屏蔽干扰源

消除方法 重新上电清除



附3：报警代码及处理方法



附3：报警代码及处理方法



附3：报警代码及处理方法



附3：报警代码及处理方法



附3：报警代码及处理方法



附3：报警代码及处理方法



附3：报警代码及处理方法



附3：报警代码及处理方法


