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警告 

! 

 
 
 
 
 
 
 
 
可视化操作系统，专用于瑞诺伺服驱动的参数设置。依据EN 60204-1标准，只可由技术员工使用。 
 
设置参数时，操作工必须仔细研读软件显示出的信息，因为执行操作时需要特别的安全措施。 
 
调试瑞诺驱动时也要求根据相关手册的说明操作。 
 
瑞诺不对任何不恰当的使用可视化操作系统所产生的物理或肉体损害负责任 
 
瑞诺保留更改此手册而不另行通知的权利 
 
此份中文手册翻译自法语手册，瑞诺对翻译的结果无关，法语手册是唯一的正式文件。 
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 第 1 章 – 概述 
 
 
 
1.1 –介绍 
 
 
可视化驱动设置软件（VDSetup）是专用于通过 PC 的 RS232 串口对瑞诺 B 系列及 C 系列的驱动器进行参数设置

的。这套软件允许电机运行速度模式或启动一个运动序列（位置）来检查参数设置是否正确。 
 
1.2 – 有效性 
 
这份操作手册说明仅针对 3.0 或以上的版本 
 
1.3 – 名词解释 
 
Auto-phasing:   用来自动计算电机及旋变编码器参数 
 
Auto-tuning:  用来计算速度环（或位置环）增溢参数 
 
Sequence:  定义的运动轨迹（绝对及相对位移，寻参，速度或力矩轨迹），可预先贮存于驱动

(positioners)中的。 
 
Positioner:                         位置调节器是集成了三个伺服环（位置，速度，电流）的驱动器 ，可以根据预先录制的

运动序列来产生运动轨迹 
 
CV:  驱动 CV 输入对应 +/- 10 V 模拟量速度输入命令（最大速度），或当 CI 输入激活时对应 

+/- 10 V 模拟量电流输入命令（最大电流）.  
 

 
 
1.4 – 参考标准 
 
工业电气设备标准: EN 60204-1. 
 

 第 2 章 – 软件安装 
 
 
第二章  
 

2.1 – 最小配置  
 
VD Setup 的使用要求电脑配置达到以下要求 

- Pentium 75 芯片 
- 32 MB 内存 
- 256 色屏幕显示，800x600 分辨率 
- 键盘+鼠标 
- Windows95© 或 WindowsNT4© 操作系统 
- 8 MB 硬盘空间. 
- RS232 接口 或 USB/RS232 可转换接口. 

 
 
2.2 – 安装 
  
从软盘安装 
插入 A 盘，双击 setup.exe 文件 
根据提示操作直到安装结束 
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从光盘安装 
插入光盘，双击 setup.exe 文件 
根据提示操作直到安装结束 
 
  
注意： 
如果在安装过程中检测出电脑系统文件没有更新，用户可以重启电脑，再次执行 setup.exe 文件以继续安装过程。 
在安装过程中，电脑提示一个或多个文件已落后于电脑原有文件，请选择保存电脑原有文件。 
更多信息请参见"readme.txt" 
 
2.3 – 连接驱动并运行软件  
将连接线安装在驱动的 RS232 口上及电脑的 COM 口上 
开启驱动及运行电脑软件 
如果电脑不具备相关端口，必须购买 USB/RS232 转换线 
注意:  
通过键盘输入数值时必须强制使用“.”作为小数符号 
 
启动 VDSETUP 测试驱动与电脑 COM1 及 COM8 端口的通讯。如果没有连接成功，电脑会显示一个警告信息而且

VDSETUP 处于离线模式。 
-   

离线模式有以下几种功能 
显示以前记录的信号(.sosc files), 
显示，输入，编辑或消除用户的电机菜单中的记录 
按钮 Resume  跳过所有 COM 端口测试 (用户选择在离线模式下工作) 而且直接显示软件主画面. 但也有可能, 从这

个画面再去和驱动建立连接.  
 
通讯参数可以做如下改动: 
 
- 修改端口参数, 进入菜单 Setup/Select Com_Port 在 com1 到 com8 中选择端口. 
- 修改通信速度, 进入菜单 Setup/Select Baudrate 在速度列表中选择一个. 
- 输入连接驱动的地址, 进入菜单 Setup/Select Address, 在列表中选择地址. 
- 要建立通信, 进入菜单 Setup/Connect 或单击对应的电话图标.  
 
 
每当驱动器和电机联接时，端口值和通讯速度会被贮存在文件中，而且这个已存贮的配置会在驱动每次启动时自动

检测执行。 
 
当驱动与电脑的联系建立后，主屏会显示一些信息如额定，限制及驱动状态（错误信息表，指示器状态，输入/输出

状态，速度，位置，协议地址等） 
 
重要提示： 
不同菜单中显示的信息描述值及软件信息根据所联接的驱动不同会有所不同。 
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CD1-pm 驱动器的菜单界面如下：
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状态: 
一个状态批示卡可能包含几个错误。这些错误的详细情况显示在错误信息窗口。点击按钮 Reset 将消除存贮在驱

动中的错误信息，前提是这些错误原因已经被解决了。  
按钮根据驱动类型的不同，可能会发生如下错误 
 

o Following error：动力跟随错误（速度，或位置，根据驱动类型不同而不同） 
o I2t:电机RMS电流高于额定电流 
o RDC/Counting:计数错误（带有旋转变压器的电机） 
o Position sensor:旋转变压器或编码器电缆中断 
o Power stage：一个或多个错误在动力平台发生 
o +24 V range: +24 V 辅助电源供给电压超出限制范围 
o Undervolt：没有动力电压 
o C° Motor:电机温度过高 
o EEPROM: EEPROM 读写错误  
o BUSY：执行程序错误 
o LOW SPEED:电机速度>最低速度（当相关输入被激活时） 
o BUS ERROR:总线通讯错误 
o HES:霍尔传感器错误（有增量型编码器的电机） 
o °C Drive:驱动温度过高 

 
控制与输入输出：  
屏幕显示硬件输入与输出状态  
控制及输入状态… 
 
限制: 
在窗口"drive limitation"的上方，显示驱动额定电流，设定速度参数和电流限制 
例如：CD1-k-230/10.5 显示了驱动类型为 CD1-k 230 伏及 10.5 A. 
 
传感器类型:
已编程的传感器类型（旋转变压器或编码器）都显示在驱动器图片上方。 
错误信息: 
这个窗口显示了发生在驱动中的错误。当错误发生时，会显示？按钮，而且？会提示当前状态信息以帮助消除错

误。当错误消除后，？按钮也会随之消除。
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 第 3 章 – 软件功能 
3.1 – 功能 
 

软件功能如下： 
知道驱动器的类型与等级（联接后自动探测） 
显示错误，控制信息及输入/输出信号 
在最新一代 CD1 驱动上对传感器类型（旋转变压器或编码器）进行编程 
开启自动整相功能 
琪启自动调频功能 
开启获取及定子间隙扭矩补偿程序 
手动调节伺服环增溢 
调节不同的参数（电机，限制，应用。。。） 
通过集成的示波镜显示信号 
在驱动的 EEPROM 中保存参数 
在文件中保存参数 
上传文件中的参数设置至驱动内存中 
编辑包含驱动器特征及参数表的报告 
在标准菜单中选择电机或在用户电机菜单中创建一个新的电机 
对电机进行速度控制 
开启序列或通过位置调节器将电机轴移动到参考位置 
在离线模式下模拟与驱动器的连接 
编辑包含运动序列的文件
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3.2 – 软件结构图
 
 

General info/简介  

Servo motor/伺服电机 Motor list/电机菜单 

New motor/新电机 

Current loop adjustment/电流

环调整

Auto-phasing procedure/自动

整相程序
Current limit/电流限制 

Speed limit/速度限制 

Servo loop/伺流环 Auto-tuning procedure/自动调

频程序

Controller parameters/控制参

数

Cogging torque 
C ti /定子间隙裣

Encoder Output/编码器输出

Setup/安装 Connect/Disconnect/连接/不连接 

Select COM port/选择 COM 接口 

Select address/选择地址 

Resolver and encoder inputs 
configuration/旋转变压器及编

输
Command connector 
emulation /模拟命令指今 

Disable/Enable CAN bus/不激

活/激活协议 
Undervolt fault opens AOK 
relay contac/AOK 继电接触低

Enable "Phasing OK" 
output/"Ph i OK"输出激活 
Disable/Enable brake Control
错车控制不可用/可用

Hardware option/硬件选项 

Software control/软件选项 

Setup Window/安装窗口 

Select Baud rate/选择波特率

File/文件 Load parameters/导入参数 

Save parameters/保存参数 

Parameters report/参数报告 

Store parameters to EEPROM 
将参数存在 EEPROM 中 

Exit/退出 

MAP OF THE 
VISUAL DRIVE SETUP 

SOFTWARE 
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Utilities/效用 Oscilloscope/示波镜 Channel/频道 

Sample period/试验期 

Display/显示 

Load/负荷 

Save/保存  

Copy/复制  

Help/帮助 

Load sequences from disk/从
磁盘导入 
Save sequences to disk/导出

至磁盘 
Print report/打印 

Save report as…/另存为 

Exit/退出  

Copy sequence/复制 

Paste sequence/粘贴 

Delete sequence/删除 

Delete All sequences/全部删

除

Transfer/传送 Load sequences from drive/从
驱动中下载 
Save sequences to drive/保存

运载驱动中 

Edit/编辑 

Tools/工具 Compare sequences 比较 

Sequences setup/次序安装 File/文件 

MAP OF THE 
VISUAL DRIVE SETUP 

SOFTWARE 
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Utilities/效用 

Positioner application setup/位
置伺服应用安装 

Profile/外框 

Safety/安全 

Modulo/模块  

Brake/刹车 

Positioner/位置 

Manual movement/手动移动 

Profibus/协议 

Inputs-Outputs/输入-输出 

Scaling/缩放比例 

Application/应用 

CAN bus/CAN 协议 

Scaling/缩放比例 

Safety/安全 

Second sensor/第二传感器 

Application setup/应用安装 

Offline mode/离线模式 Extras/特殊功

能

CD1-a 

CD1-pm 

CD1-k 

BD1/a 

BD1/h 

BD1/m 

BD1/p 

BD2/a 

BD2/m 

BD2/k 

BD2/p 

About Visual Drive Setup/关于
VD t

Info/信息 

MAP OF THE 
VISUAL DRIVE SETUP

SOFTWARE 
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 第 4 章 – 菜单 
 
 

4.1 - "FILE" 菜单 
 

 Load parameters 
导入参数 
打开一个 windows 对话框，可以在文件目录中选择包含参数的 文件 (*.par). 显示读到的参数且加载到驱动

的 RAM 中，当然前提是参数和所连接的驱动兼容. 
 

 Save parameters 
保存参数 
打开一个 windows 对话框，可以将当前参数保存在扩展名为".par"的文件中 

 
 Parameters report 

参数报告 
打开一个 Windows 对话框， 可以将驱动配置和状态及参数值保存为 TEXE 文档。  
 
 

 Store parameters to EEPROM 
将参数存贮在 EEPROM 中 
在工作期间定义的参数不会自动保存在驱动的 EEPROM. 这样可以保持修改前的参数设置，只要从新启动

驱动 (重启软件).  
此菜单允许在驱动的 EEPROM 中保存所有在工作期间定义的参数和当前存储在 RAM 中的参数。  
注意：这项保存功能只能在没有错误且驱动没有使能的状态下使用。 

 Exit 
退出 
关闭软件 

 
 

4.2 - "SETUP" 菜单 
设置菜单 

 
 Connect (accessible off-line) 

连接 
在电脑及驱动器之间恢复通讯 

注意：这个菜单也可以通过点击 快速按钮执行 
如果与驱动通讯中断了，可以重新点击按钮进行连接。 
 

 Select Com Port (accessible off-line) 
选择 COM 接口（离线状态下） 
在 COM1 至 COM8 接口当中，选择进行通信连接的电脑通讯接口 
 

 Select Baudrate (accessible off-line) 
选择波特率（离线状态下） 
选择串行的传送速度 
当连接上驱动后，软件自动计算驱动中定义好的通讯速度，并且这个速度可以更改并保存在驱动中。可选

用的速度值为 1200，2400，4800，9600 及 19200。 
 

 Select Address (accessible off-line) 
选择地址（离线状态） 
选择驱动器串行地址，可选值为：0-15 

 
 

 Resolver and encoder inputs configuration: 
旋转变压器和编码器输入配置: 
在此窗口可选择应用于新一代 CD1 驱动的传感器类型（编码器或旋转变压器） 
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 Command connector emulation:  

模拟命令接口 
模拟外部接口命令 (FC+, FC-, ENABLE, ...). 
 

 Enable/Disable CAN bus (available for drive types operating with CAN bus) 
激活/不激活 CAN 协议（应用于带 CAN 协议的驱动器） 
激活或不激活 CAN 协议 

 
 Enable/Disable Brake Control (available for drive types operating with CANopen interface) 

激活或不激活抱闸控制（仅应用于带 CANOPEN 接口的驱动） 
使能或不使能在"Software control"窗口中手动控制抱闸。 
 

  "Undervolt." fault opens AOK relay contact 
低压错误打开 AOK 继电触点 
选择是否在低压错误情况下打开 AOK 继电触点 
 

 Enable "Phasing OK" output 
              使能"Phasing OK"输出 

使能或禁止"Phasing OK"输出  
 
显示驱动器软硬件信息及序列号信息（仅适用于 CD1 系列驱动） 

 

 Software Control (shortcut button :  ) 
软件控制（快捷按钮） 
显示一个控制画面，可使电机在一定模式下通过驱动运行。控制菜单的内容根据驱动类型的不同而不同。  
 
a/ 速度控制模式 

 

 
 

 
当位置调节型驱动或非位置调节型驱动处于速度控制模式(P, PI and PI²)下时，显示速度控制界面。 
-选中 OFF 选项，驱动器不使能。  
 
-选中 Analog 选项时，驱动的输入命令通过外部 CV 命令输入，只显示及更新速度信息 
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-选中 Digital 选项时，输入命令通过串行送至驱动，这种情况下,可通过指针定义参考速度或直接在

"reference speed"界面中输入速度值，通过"jog"按钮<<、>> 来在两个方向上启动电机 ，以及 0  按钮使

电机停止。 
 
带有抱闸控制的驱动: 
当电机激活时，可以通过点击 Disable brake 按钮来不使能抱闸。这需要在 Setup 菜单(见 部分 4.2)中给

抱闸的手动控制授权 
 
位置环集成在一些驱动类型中，但这不是位置调节器. 这种情况下, 可以在 Software control 界面中将模式

从速度模式转为位置模式。如果操作者试图在位置模式下执行点动操作，系统会提示操作者选择到速度模

式下运行。 
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b/ 位置控制模式 
 

 
 
位置控制模式 
当驱动配备有位置调节器且处在位置控制控制模式下时，出现该界面对驱动进行控制。 
- 选择 Off 选项时，电机不使能 
- 选择 On 选项时，电机使能。 
 
点击"Disable brake"按钮，电机使能时抱闸功能可以关闭 
 
操作中可能出现以下二种情况 
1/  通过指针或在"speed"窗口中直接输入值，可以设置一个位置参考及一个速度，然后点击 Go  键。 

旋转时轴位置将会显示和刷新直到参考位置，按 Stop 按钮停止当前运动。 
 
2/  输入一个介于 0-127 的序列号，序列是在驱动中预存的运动序列(见章 7 – 序列编辑器)，点击

Run 按钮启动一个选定的序列，点击 Stop 停止当前的步序。 

 Setup Window (accessible off-line) – shortcut button:    
设置窗口（离线模式也可进入）----快捷按钮 
此菜单提供了进入驱动参数设置画面的接口， 而且允许执行自动的环增益计算。这部分细节见章 5 – 驱动
参数设置. 
当处于离线状态时, 此菜单提供了进入电机管理画面（用户电机列表）的接口。此功能详见 章 5, 部分 5.3. 
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4.3 - "UTILITIES" 菜单 
 

 Digitizing Oscilloscope (accessible off-line) 
数字化示波器（可在离线时进入） 
这个菜单显示一个示波器屏幕，能显示采集到的驱动中的信号。详情见第六章－示波器。 

注意：这个菜单也可以通过快捷按钮 来实现。 
 

 Sequences Setup (accessible off-line) 
序列设置（可在离线时进入） 
这个菜单允许编辑对于位置调节器器很必要的运动序列文件。详情见第七章－次序编辑 

注意：这个菜单可以通过快捷键 来实现。 
 

 Positioner Application Setup or Application Setup 
位置调节器应用设置或应用设置 
这个菜单用来设置与应用有关的参数（现场总线、比例因数、输入输出配置、运动、安全、特殊功能...） 

注意：这个同样目录可以通过快捷键 来实现。 
应用参数的描述在 5.5 节陈述。 

  
4.4 - "EXTRAS" 菜单 
 

 Offline mode (accessible off-line) 
离线模式（离线状态可进入） 
这个目录可以仿真与在列表中所列驱动的相连，这个以演示为目的。 

在一个列表中选择的驱动开始离线模式之前，如果驱动已经连接到了串口，需要单击 先断开串口通

讯。若对其他的驱动进行仿真，可以使用同样的方法。 
 
在这个模式下，大部分的 VDSetup 功能是能够获得的，有些什么功能取决于仿真驱动的类型。但是驱动

的配置是固定的，并且驱动的参数也不能修改或存储。在 VDSetup 窗口中"OFFLINE MODE"字体闪烁显

示离线模式。 
 

要退出离线模式，点击  
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4.5 - "INFO" 菜单 
 

 About VISUAL DRIVE SETUP (accessible off-line) 
关于可视驱动设置（离线状态可进入） 
 
这个目录是有关于软件版本和版权的信息窗口，同样显示一个关于标准电机列表参数的警报。 
 

              如果电脑与互联网相连，单击www.infranor.fr可以连接到瑞诺的网站 
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 第 5 章 – 驱动参数设置 
                       
 

5.1 –介绍 
 
驱动的参数设置可以分为两个部分： 
 
a/第一部分包括调节与电机和负载相连的放大器 

 速度/电流限制 
 闭环增益调节 
 如果不知道电机参数，进行计算 

 
b/第二个部分涉及到应用参数： 

 现场总线的通讯 
 安全性 
 轮廓以及比例因数 
 手动 
 输入输出 
 特殊功能 
 … 

 
5.2 – GENERAL PARAMETERS 常用参数 
 
5.2.1 – Start 开始 
 
单击 Setup 目录中的 Drive Setup，或单击主窗口中的"key"图标，可以打开参数设置窗口。 
 
⇒ Cancel  按钮 
 
对于这个参数设置窗口的所有的选项卡，单击这个按钮可以退回到“常规信息”选项卡，同时不会保存当前选项卡

中的修改信息。单击“常规信息”选项卡中的取消键关闭参数设置窗口。 
 
⇒ Ok  按钮 
 
这个按钮可以退回显示“常规信息”选项卡，同时会保存当前选项卡中的修改。但是，如果一个参数的修改值不合

适，关于这个参数的警示信息会显示，并且在这个选项卡中的修改不会被保存 
 
⇒ Start Wizard  按钮 
开始向导按钮 
这个按钮开始驱动参数的设置向导。这个过程将在本章的 5.4 节描述。 
 
重要事项 
一旦参数设置画面的一个选项卡被选中，只要不单击 Ok 或 Cancel 按钮，其他的选项卡不能够进入及处理。 
 
5.2.2 - "GENERAL INFO." 选页夹 
              
这个窗口包括几个选项框，每个都包含了相应的选项页内的信息的概要。 
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如果要进入伺服电机的电机参数设置选项页，直接点击"Servo Motor"标签栏或直接点击选项框的 Select Motor  
 
如果要进入电流参数设置选项页，请点击"Current Limit"标签栏或直接点击"Current Limit"选项框内的 Modify  
 
如果要进入速度限制参数设置选项页，请点击"Speed Limit"标签栏或直接点击"Speed Limit"信息框内的 Modify  
 
如果要进入滤波和伺服环增益参数选项页，请点击"Servo Loop"标签栏或直接点击"Servo Loop"信息框内的 Auto-
tuning  
 
如果要进入编码器输出参数设置选项页，请点击"Encoder Output"标签栏或直接点击"Encoder Output"信息框内的

Modify  
 
按钮 Offset Compensation 允许对模拟量输入命令的速度驱动器执行模拟量 CV 输入命令的自动偏移补偿程序。 
 
"Servo Loop"选项框中的+及–按钮用来增加或减少伺服环的稳定增溢。 
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5.2.3 - "SERVO MOTOR" 选页夹 
 
Off-line mode 
离线模式 
在"Setup Window"中，这个选项窗口只在离线模式有效。这种情况下，只有用户电机列表中的电机管理能用。这部

分功能详见本章的部分 5.4. 
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On-line mode 
在线模式 
当驱动在线时，选项卡显示旋转变压传感嚣的数据 
 

 
 
 
通过选择不同的选项来调整驱动参数以适应电机要求 
 
如果电机相关参数还不知晓，可选择 auto-phasing 过程来自动计算电机参数。auto-phasing procedure 选项在窗口

右上角的下拉式菜单中。预先定义好的参数为电机的极数，电机的相位命令及旋转变压嚣补偿。用户可以根据需要

调整这些参数值。 

 
 
重要提示：自动相位调整程序必须在电机没有机械负载时使用，在执行程序前，确定电机轴是空闲的而且它旋转超

过一周时对操作者没有危害。 
 
如果电机参数已经被存贮于连接的驱动的中，这些数据将在相关领域被升级。 
 
在"Motor List"框内，选择菜单中已有的电机类型，这样，被选中的电机的出厂参数将显示出来且更新到其他相关领

域中，这样就不需要执行自动相位程序了。在菜单中电机的选择将会自动启动电流环参数的计算。 
 
如果以后用户改变了参数，当前显示的电机名将被删除，用户将被询问来定义和保存一个新电机类型。 
 
警告：一些预存在标准电机菜单中的电机参数可能被更新。因此建议与电机的出厂厂家核对参数值 
 
注意：用户定义并保存在列表中的电机都有"U"型标志。 
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如果使用的电机不包含在当前电机菜单中，请直接点击 new motor 选项，定义新电机。此过程详见部分 5.4. 
 

"Motor Parameters"框内包含了所有关于电机及位置传感器的信息 
 电机的极对数 
 相序决定于电机绕组和 U，V ， W 相的连接次序。如果连接结构改变，相序也要改变. 120° and 240°

是 2 种有可能的排列. 
 旋转变压器偏移是旋转变压器及电机转子之间的相位偏移值。这个值取决于机械旋转变压器安装及缠

线 
 电机温度传感器类型(CTN 或 CTP) 
 CD1-K 驱动产生报警及错误发生的电机温度门槛值 
 为 C 系列驱动计算电流环的增溢值 

关于参数的完整详细描述，见有关驱动的相关手册. 
 
可选择最右边下拉菜单中的"Current Loop Adjustment"显示计算窗口来计算电流环增溢 

 
 
输入电机电感值，点击"Calculate".键启动增溢计算程序。计算出的值显示在相应的栏中 
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5.2.4 - "CURRENT LIMIT" 选页夹 
 

 

 
 
 
这个选项菜单汇集了驱动额定电流/电压及允许定义的电流限制等信息 
 

- 在"I2t mode"框内修改驱动额定电流限制模式 
 "fusing"模式中，当电流达到限制门槛值时，驱动不使能 
 "limiting"模式中，当电流达到限制门槛值时，只是限制在"rated current"中定义的参数值 

 
-最大电流选择(以驱动额定电流的 % 来定义): 

 这个参数规定了驱动可提供的最大电流 
这个值可以在驱动电流额定值的 20%至 100%之间. 

       根据使用的驱动和电机的规格来定义这个参数。 
 

 
- 额定电流选择 (以驱动额定电流的 % 来定义): 

 这个参数定义了驱动提供的额定电流(驱动 I2t 保护的门槛值).  
这个值在电流额定值的 20%至 50%之间.  

       根据使用的驱动和电机的规格来定义这个参数。 
 

 
-选择I2t 保护模式. 
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a) Fusing mode 的电流限制 
 
当驱动的RMS电流(I2t)达到额定电流的 85%，将激活Idyn信号输出，而且在驱动器前面板上会闪烁显示I2t错误。  
 
如果RMS电流(I2t)一分钟内没有从额定电流的 85%以上降下来，会产生(I2t)错误并且驱动器不使能。（否则，Idyn
信号和闪烁I2t错误显示都会停止） 
 
当驱动的RMS电流(I2t)达到额定电流值，I2t保护限制驱动电流在该值  
 
在极限情况下(电机过载或轴锁死)的驱动器电流限制图片如下 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 t0 t1 t2 t3 

驱动器电流 

最大电流. 

 额定电流 

1 秒 

t1 = Idyn 信号激活 
 
t2 =电流限制 
 
t3 = I²t 故障  

时间 

 
产生 Idyn 信号前最大电流持续期间取决于额定电流及最大电流参数值，计算公式如下 
T dyn (秒) = t1 - t0 = 3.3 x [ 额定电流 (%)  /  最大电流 (%) ] 2
 
额定电流限制前最大电流持续期间也取决于额定电流及最大电流参数值，计算公式如下 
T max (秒) = t2 - t0 = 4 x [ 额定电流 (%)  /  最大电流 (%) ] 2
 
注意 1 
只有最大电流/额定电流的值> 3/2，以上的计算公式才生效。当最大电流/额定电流的值接近于 1 ，计算的 Tdyn 及 
Tmax 值 将低于真实的值。比如，当最大电流/额定电流=1.2，测出的 Tdyn = 3.4 秒而测出的 Tmax = 4.4 秒。当最

大电流/额定电流=1，I²t 保护不再产生作用但电流值是限制在额定电流值。 
 
注意 2 
在“ Channel ”菜单中选择"I²t"信号可以使"I²t"信号显示在数字示波镜中，I²t 信号门槛值根据前面 I²t 保护模式的不同

而由不同的计算方法，计算方法如下： 
Idyn 信号激活门槛值 (%) =  [额定电流(%)] 2  / 70 
电流限制门槛值 (%) = [额定电流 (%)] 2  / 50 
 
相应的驱动 RMS 电流值依据下列公式计算 
驱动 RMS 电流 (%) =  [I²t 信号值 (%) x 50]1/2 

 
 
 

在 Fus 
 ! ing mode, 驱动的额定电流值必须设置的低于或等于驱动的最大允许的电流(见 章 2, 部分 1). 

 
  

 
b) Limiting mode 的电流限制 
 
当驱动的RMS电流(I2t)值达到额定电流的 85%，将激活Idyn信号输出，而且在驱动器前面板下会闪烁显示I2t错误。

当RMS电流(I2t)降到低于额定电流的 85%， 闪烁的I2t错误显示及Idyn信号将同时取消。 
 
当驱动的RMS电流(I2t)达到额定电流值，I2t保护限制了驱动电流在这个值。  
 
在极限情况下(电机过载或轴锁死)的驱动器电流限制图片如下： 
 

驱动电流  
 
 
 

最大电流 

额定电流 

t1 t2 t0 
时间 

t1 = Idyn 信号 
 t2 = 电流限制
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在产生 Idyn 信号输出(t1 - t0)及限制到额定电流(t2 - t0)前，最大电流持续期间的计算方法与在 Fusing 模式下相

同。 
I²t 信号门槛值及数字示波镜上的驱动 RMS 电流值的计算方法都与 Fusing 方式相同。 
 
 
 
 

在 Limiting 模式中，驱动的额定电流值必须调整到低于或等于驱动的最大允许连续电流 
 ! 

 
 

   26 Chapter 5 – Parameter setting of a drive



 
Visual Drive Setup 

5.2.5 - "SPEED LIMIT" 选页夹 
 

 
 
 
下列参数可根据驱动类型不同而调整： 
 
Reverse movement:这个功能允许在同样速度输入命令的情况下使电机旋转方向反向。在编码器输出中，与电机旋

转方向有关的计数方向保留不变。 
 
Rated speed (rpm):这个参数定义了电机额定速度(rpm)，这个值与在"Reference voltage"中设定的输入电压值相对

应。最大速度对应输入命令电压值 10V 
 

对应输入电压值为 10V 的最大电机速度值取值范围为 100 rpm 至 14000 rpm，根据所用电机类型的额定速度值不

同而自动计算。 
 

Accel/Decel Time (s):这个参数定义了电机加速或减速时间对应于预先设定的最大速度值。由驱动在 auto-tuning
过程中计算，以得到等于 0.8 Imax 的加速值。然后也可由用户修改，调整范围在 1ms 到 1s 之间，加减速斜坡的最

大可能值是 3600 rpm/s。 
 
Reference voltage:输入命令电压值对应于模拟速度输入命令的电机额定速度 
 
Speed following error threshold:定义跟随误差的触发门槛值。 
 
5.2.6 - "ENCODER OUTPUT" 选页夹 
 
这个选项菜单允许修改编码器输出分辨率及重置编程 
 
CD1-a drive: 
CD1-a drive: 
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通过编码器输出的 Division ratio 选项调整 ppr 数。 
 

Division ratio Number of ppr 
1 1024 
2 512 
4 256 
8 128 

 
注意： "Motor encoder resolution" 参数可以在新一代 CD1 系列驱动中修改。 
 
"B"系列驱动 
最大编码器分辨率取决于最大应用速度 

最大速度 最大编码器分辨率 标记脉冲最小宽度 
900 rpm 8192  1 
3600 rpm 4096  2 

14400 rpm 1024  8 
 
 
如果最大速度是在编码器输出编程之后定义的，速度值与分辨率可能不匹配 
 
Number of zero pulses 参数定义了 Z 相上一个电机旋转的零脉冲数，调节范围为 1-16。 
 
Zero pulse shift 参数定义了在 Z 相上的第一个零脉冲与旋转编码器参考零位之间的偏移。调整范围为 0-32767，
值 32768 对应一个电机旋转 
 
Zero pulse width 参数定义了 Z 相上零脉冲宽度。调整范围为最小宽度（见上表）至 32767。值 32768 对应一个

电机旋转 
 
根据驱动类型，可为编码器输出定义分辨率及死区宽度。关于参数详细完整描述见驱动器手册。 
点击 Ok 以保存以上参数设置 
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5.2.7 - "SERVO LOOP" 选页夹 

5.2.7.1 - AUTO-TUNING PROCEDURE 
自动调频程序 
 

 
 
 
"Servo Loop"选项夹用于计算及调整调节器参数 
 
在"auto-tuning"选项框中用户可以选择调节器类型，滤波器及带宽类型，及速度测量的间隔时间。 
点击 OK 键以执行自动调频程序，将会在调节器增益参数整定过程中考虑上面的选择设置。 
 
选择调节器类型： 
P 速度模式：这个模式对应电机速度控制，带有一个常规的调节器(比例)  
 
PI 速度模式：这个模式对应电机速度控制，带有一个传统的调整器(比例+ 积分)  
 
PI2 speed type: 这个模式对应电机速度控制，带有一级比例及二级积分调节器。二级积分部分用于增强轴的刚性及

在低速运行时的精确度。 
 
"Position" type:驱动运行在位置模式（输入=位置输入命令），这个模式只适用于带有位置环的驱动。 
 
重要提示： 
当选择"position"模式时，自动调频程序将自动计算速度及位置环增溢。当选择速度模式时，自动调频程序只计算

速度环增溢。 
 
选择集成在速度环中的过滤器类型： 
可以选择以下一种过滤器 
- Standard filter.：标准过滤器 
- Antiresonance filter:反共振过滤器，用于补偿机械安装与连接导致的反冲 
- Max. stiffness filter: 用于增强轴的刚性. 
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带宽的选择: 
有三种带宽可供选择：低，中，高 
 
速度计算间隔时间的选择： 
 
当选择了"auto-select"选项，自动调频程序将自动计算取样周期，否则，有三种时间可以选择 0.5 ms, 1 ms 或 2 ms 
 
应用的参数设置（只对部分驱动器类型有效） 
当选择了 Minimum following error 选项，将计算环增溢以使跟随误差最小。 
当选择了 Minimum position overshoot 选项，将计算环增溢以使参考位置过冲降到最低。 
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5.2.7.2 - COGGING TORQUE COMPENSATION 
定子扭矩补偿 
无刷永磁电机的定子间隙扭矩是由转子磁体和定子齿轮之间的交集导致的。对于一些驱动类型，定子扭矩是可以补

偿的。 

 
 

在 Advanced Functions 下拉菜单中选择"cogging torque compensation”. 
 
根据驱动类型的不同，显示出来的窗口会有所不同。 
 
A/如果驱动器类型为 BD1 或 BD2，显示窗口如下所示 

 
 
在执行补偿程序前，检查电机是没有负载的而且至少能至少双向运行二周以上并对操作员没有危险。 
 
点击"Start"按钮，启动 acquisition procedure。 
注意：对于线性电机的定子扭矩获取只能用 BD2 驱动器。 
当获取了定子间隙扭矩后，通过选择"enable cogging torque compensation".选项来决定是否激活定子间隙扭矩补偿

功能。 
 
 
 
 
B/如果驱动类型为新一代的 CD1 系列，显示窗口如下 
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在执行补偿程序前，检查电机是没有负载的而且至少能至少双向运行二周以上并对操作员没有危险。 
 
点击"Start"按钮，启动 acquisition procedure。 
当获取了定子间隙扭矩后，通过选择"enable cogging torque compensation".选项来决定是否激活定子间隙扭矩补偿

功能。 
 
点击"Read and save Cogging Torque data into a file"命令可以将程序获取的数据存贮为后缀名为.cog 的文件，数

据将通过这个命令从驱动中读取并且存贮到文件中去。 
 
点击"Write cogging Torque data into the drive"按钮可以将预先存贮在文件中的定子间隙扭矩数据恢复至驱动中。  
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5.2.7.3 - REGULATOR PARAMETERS 

调节器参数 
 

 
 
 
这个窗口能实时修改自动调频功能计算出来的参数 
 
Servo loop stability: 
伺服环的稳定性 
点击+键和–键可以增减伺服环的稳定性增益 
 
Sampling period: 
采样周期： 
用于速度计算的二个位置间的测量间隔时间的长短可以修改。三个可选值为 0.5 ms, 1 ms 或 2 ms. 
 
Regulator gain values: 
调节器增溢值 
如果连接的驱动具备位置环，速度环和位置环的增溢值将在显示屏上显示。否则，只显示速度环增溢。 
对于这些增溢的任何改动都立即被驱动采用。 
这些参数的具体完整描述见驱动器手册。 
 
重要提示 
可以在输入框内直接输入对增溢值的改动，或者利用滑杆对增溢值进行改动。每移动一次滑杆，值变化+/-20% 
通过滑动滑杆改变的值会立即作用于驱动，而通过输入框直接输入对增溢值进行的改动，只有在点击 Ok 键后才生

效。 
点击 Refresh 键，可重新读取存贮于驱动中的值 
点击 Close 键，可回到"General  info."菜单 
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Filters: 
过滤器 

 Analog input low-pass filter:参数定义在 3dB，作用于模拟量速度输入命令的数字一阶滤波的 cut-off
频率。默认值为 1000 Hz. 

 
 Speed error low-pass filter: 参数定义在 3 dB ，作用于速度调节器输出的数字滤波 cut-off 频率。  
 Antiresonance filter: 三阶滤波，用来补偿由于机械安装和联接产生的后冲。 

 
5.3 – 新电机的创建及控制 
 
VDSetup 软件包含了一个标准电机菜单，这个菜单中的电机参数都已事先设定。用户也可以自定义新电机设定其

参数，且作为一个新电机型号存于电机菜单中。这些自定义的电机名字都带有 U 标志。 
 
无论离线模式还是上线模式都可以对用户自定义电机菜单进行管理。 
 
5.3.1 - OFF-LINE MODE 

离线模式 
 
在这个模式中，用户能通过在 SETUP 窗口中选择 SETUP 菜单，或直接点击快捷键来进入用户电机列

表。 
 
注意：在离线模式中，只显示"Servo Motor"选项页 
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下拉菜单有如下功能:  
 

 显示用户电机列表, 
 新电机的创建, 
 已存在用户定义电机的规格参数修改,  
 从列表中删除电机.  

 
建立新电机的步骤如下 
1/ 选择 "Add a motor to the list". 
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2/ 在列表中选择电机类型 ，点击 Next . 

 
 
3/.在各个输入框中输入电机的参数。在 0-551 中选择一个 ID 号码给新型号的电机及输入制造商名称还有

型号，点击 Next 确认 
注意： 通过点击 Quit，能在任何时候离开新电机的定义过程。 
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4/ 输入极对数, 相序, 温度传感器类型. 在窗口右边的显示框内显示了传感器类型。根据选择的电机类型在

相关输入框内输入相应的值。 
点击 Ok 确认。 
新电机显示在电机菜单中. 并提示用户可以增加下一个新电机。 
 
选择"Show the user motors list":选项查看用户电机列表: 

 
 

显示列表: 
 

 
 
 

用户还可以分别通过"Modify motor parameters"选项及"Delete a motor from the list"选项对电机参数进行更改或删

除已有电机，然后选择要被修改或从列表中删除的电机。 
 
注意：从用户电机列表中修改或删除电机只能在离线模式下进行 
 
5.3.2 - ON-LINE MODE 
在线模式 
在这个模式下，用户可以通过在"Setup Window"中选择"Servo Motor"选项夹，点击 New Motor 按钮来添加新电

机。 
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输入温度传感器类型及电机电感值，点击 Calculate 键，软件将自动计算及显示电流环增溢。 
 
注意：点击 Quit .键，可以随时离开新用户电机的定义过程。 
 
点击 Next .键对当前输入的数据进行确认。 

 

 
 
 
定义额定值及电流限制模式（见 部分 5.2.4 - "current limit"选页夹） 
点击 Next .键确认。 
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启动 auto-phasing 过程来自动计算参数（见 部分 5.2.3 – 选页夹 "Servo Motor” 在线模式） 
 
自动整相程序完成后，会显示一条信息，提示一额外行已经加入命令列表中。这行会稍后允许电机加入用户电机列

表。 
 

 
 

 
可随时通过选择 Add new motor in user list 选项将这个新电机加入到用户电机列表中。 
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 在这个选项中，系统显示包含各项电机参数(不可修改)及要输入的电机辨识的域的页面。 
输入 ID 号并确认，新电机将加入用户电机列表中，并可通过选择"Show the user motors list"查看。 

 
 

 
5.4 - "GUIDED PARAMETER SETTING" 程序 
参数设置向导程序 
点击参数设置窗口的 Start wizard 键，将会引导用户一步步进入驱动的所有参数设置。从当前步设置进入下一

步，点击屏幕下方的 Next 键。将会显示参数设置窗口的不同的选项页。点击 Quit 可以随时从这个过程中退出。 
 
参数设置向导的各个步骤如下： 
注意 :见相关的部分以参看关于不同的参数设置选项页的详细解释.  
 
1 -停止电机，通过软件进行控制时，显示安全信息。 
 
2 -激活"Enable signal"或不激活"Inhibit"信号的请求。 
 
3 - "Servo Motor"选项页的的显示和自动整相程序的启动(见 部分 5.2.3) 
 
4 - "Current Limit"选项页的显示(见 部分 5.2.4). 
 
5 - "Speed Limit"选项页的显示(见 部分 5.2.5). 
 
6 -对应于驱动类型"Encoder Output"选择页的显示。 (见部分 5.2.6). 
 
7 - "Servo loop"选项页的显示和 auto-tuning 程序的启动(见 部分 5.2.7). 
 
8 -对具备模拟命令输入的驱动的偏移补偿的启动(见 部分 5.2.2). 
 
 
5.5 – 应用参数 
 
如果驱动是位置调节驱动，可以通过选择"Positioner Application Setup"命令来访问应用参数。如果驱动不是位置驱

动，可通过点击"Utilities"菜单中的"Application Setup"或快捷键  来访问参数。 
 
⇒ Cancel 按钮 
在所有参数设置窗口的的选项页中都有 Cancel 键，点击这个键都将回到第一个选项页，并不确认对当前页中的数

据的更改。在参数设置窗口中点击 Cancel 键将关闭窗口。 
 
⇒  Ok 按钮  
Ok 键表示确认对当前选项页中的数据的更改并返回第一个选项窗口。如果更改的参数无效，就会弹出一个警告信

息而且当前窗口的更改没有被确认。 
 
重要提示 
当用户选择参数设置画面的选项页时，其他的选项页是不激活的直到用户退出本选项页。 
 
5.5.1 - POSITIONERS 
位置调节器 
"Positioner" 选项页 
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在这个主选项页能通过点击各个选项子菜单标签进入子选项页，或点击 Modify 按钮进入相应的子选项页。 
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"Profile" 选项页 

 
 
这个窗口包含了下列参数： 
Speed profile:梯形或 S 形速度轨迹 
 
Analog input limitation:通过模拟输入确认已编程速度减少选项。这个功能只对带有模拟输入的驱动生效。减少的

移动速度取决于根据模拟输入值设定的速度值。 
 
速度的减少应用于编程速度： 
- 位置序列（绝对，相对）的编程速度修改 
- 对速度及扭矩序列的限制 
 
当模拟输入值为 0 时，电机运行在编程速度。当模拟输入值为 5 时，电机按照编程速度的一半运行 
Analog input reversal:反转模拟限制输入命令的极性 
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"Manual movement" 选项页 
 
 

 
 
 
此窗口定义参数"motion speed", "acceleration time" 和 "deceleration time", 为通过驱动的 JOG+ 和 JOG- 输入控制

所用，或在"software control" 窗口中所用 (见 部分 4.2). 
 
参数 "acceleration time" 和 "deceleration time" 定义了时间，与在参数"Speed limitation"中定义的最大速度相关联

(见 章 5 – 驱动器参数设置). 
 
如果运动速度低于最大速度，轨迹的加速时间和减速时间也成比例越短。 
  

最大速度

速度参数变化 

加速时间参数 减速时间参数
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"Profibus" 选项页 
 

 
 
 
窗口定义驱动器 Profibus 地址 (驱动使用总线时) 且显示关于 Profibus 通信的信息. 
 
位置驱动的默认地址是 126，这个地址不是操作地址，而且必须在使用总线前进行更改。 
 
在"Address"输入框内输入驱动地址，然后点击 Ok 键确认，将参数保存在 EEPROM(见 部分 4.1)中，关掉驱动并

重新开启驱动以使新的地址有效。 
 
窗口中的其他输入域给出了 Profibus 通信的配置和状态. 更多详细信息, 见驱动器用户手册.  
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"Inputs – Outputs" 选项页 
 

 
 
 
该窗口包定义如下参数 
Input Hardware/Profibus:选项禁止或激活硬件的"IN1" 到 "IN8"输入端口, "启动" 和 "停止"。如果选择了"Profibus"
选项，驱动将不考虑这个硬件输入的值。 
 
Inputs polarity:规定了 optocoupled 输入的极性。点击小方框，对应的信号在 0，1 之间转化。如果输入框内是

1，输入在+24V 时激活。 
 
Sequence control: 输入 1 到 8 (对应的驱动器类型) 能用来选择序列如果相关的小框被勾中. 最大 128 个序列能被

选择通过这种输入的方式 (二进制码). 其他输入能用来做启动条件. 
 
Outputs polarity: 规定了 optocoupled 输出的极性。点击小方框，对应的信号在 0，1 之间转化。如果输入框内是

1，输入在+24V 时激活。 
 
Output pulse: 如果相应的小框被勾中，输出 1 到 8 (对应的驱动器类型) 能被定义为脉冲输出. 
 
Output pulse duration:规定了脉冲输出的持续时间 
 
Minimum SEQ pulse:这个选项规定了当"Minimum SEQ pulse"功能被使用时，最小的 SEQ 输出持续时间 
 
InPos window:当选中”InPos window”时，位置窗口中的"Pos"输出被激活（此功能只对定位有效）。这个窗口等于

到达的位置，加上或者减去编程设定的值。窗口的宽度是编程设定值的二倍。 
 
Digital CAM:选中"Digital CAM"，当电机运行经过"Pos1" 和 "Pos2" 位置定义的区域时会激活"OUT1"输出 
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电机位置 
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"Scaling" 选项页 
 

 
 
 
该窗口定义如下参数： 
 
Position resolution: 按照小数数目和需要的单位定义电机旋转一圈的位置分辨率，值范围从 16 到 65536 ppr.  
例如: 电机每周为 4 mm 的分辨率，如果小数数目是 3, 参数如下:  
- 分辨率: 4000. 
- 小数: 3. 
- 单位: mm.  
 
Decimal number: 小数数目. 
 
Unit: 定义使用的单位. 
 
Dead band : 为位置伺服控制定义死区 (容忍)。 
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"Safety" 选项页 

 
 
 
 
Following error threshold: 定义跟随误差错误的触发门槛. 
 
Soft FC+/-:"limit switch"功能只在寻参过程前面已经执行过的情况下有效。对于 0 寻参序列，限位开关不起作用。

当电机经过软件定义的限位时，会以 JOG 功能中设置的减速参数停止。如果该功能不再被激活或者通过手工功能

（JOG），软件限位开关功能可以取消 
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"Modulo" 选项页 
 
 

 
 
 
 
Clear position value: 当选中"CLR input enable"选项时, 此功能允许使用 "INDEX" 输入来重新初始化位置计数器:
在不激活/ 激活转换中位置计数器将被复位. 
 
Reset counter: 当到达预先设定值时，此功能复位位置计数器. 如果值是 0, 此功能不激活.  
 
Forward: 如果 "Reset counter" 功能被激活, 在一个绝对转移低于"Reset counter" 参数值期间，电机在正向运行.如
果此功能没有被激活，在一个绝对转移低于"Reset counter" 参数值期间, 电机以最短路径运行。 
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"Brake" 选项页 
 

 
 
 
Maximum braking distance: 此参数定义了位置跟随错误触发后的极限制动距离。如果值设为 0, 在跟随错误触发

后驱动器立即切换至 "disabled" 状态.  
 
Brake on delay: 定义了抱闸激活 (继电器打开)和驱动器不使能之间的时间间隔. 
 
Brake off delay: 定义了驱动器使能和抱闸不使能(继电器闭合)之间的时间间隔。 
 
 
5.5.2 – 非-位置调节器  
 
应用参数取决于驱动器类型. 不同的驱动器，选项页的描述和内容也可能是不一样的。由于一些特殊功能是可选

项， 这些功能的调试见驱动器手册. 
例如: 如果连接的驱动器是个 CD1-k (CANopen), 选项页显示(除了可选项)如下:  
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"Application" 选项页 
 
 

 
 
 
通过这个主选项页可以进入所有其他选项页。也可以通过点击能被修改的参数组的相应框中的"modify"来进入， 或
者直接选择选项页. 
 

   50 Chapter 5 – Parameter setting of a drive



 
Visual Drive Setup 

 
"CAN bus" 选项页 
 
 
 

 
 
 
 
Address: 给出驱动器的 CAN 总线地址. 
 
CAN bus cycle time: 定义 CAN 总线上 2 个"synchro"信号之间的时间间隔。 
 
CAN bus state: 显示驱动器在总线上的状态(停止, 预运行, 运行, 不使能, 未知状态). 
 
Baud rate: 给出总线上使用的传输速度。 

 51 Chapter 5 – Parameter setting of a drive 



 

Visual Drive Setup 

 
"Safety" 选项页 
 
 

 
 
 
 
Position following error threshold: 定义跟随误差错误的触发门槛。 
 
Following error detection mode: 
跟随误差检测模式： 

 Absolute: 测量的位置误差值和跟随误差门槛值连续比较。当测量位置被跟随误差门槛超过时，跟随误差错误

触发。 
 

 Relative to dynamic model: 测量的位置误差值和位置环提供的理论位置误差值连续比较。当偏差超过跟随误

差门槛时，跟随误差错误触发. 
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"Scaling" 选项页 
 
 

 
 

 
 
 
Enable second sensor feedback: 激活第二位置传感器(编码器或旋变)管理。 
 
Position resolution: 定义电机旋转一周的位置分辨率。 
 
Position dead band: 定义位置伺服控制的死区（容忍）。 
 
"Second sensor" 选项页 
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Position scaling factor: 允许调整第二个位置传感器的位置分辨率值。 
 
Reverse position: 允许反转第二个位置传感器的位置计数器方向。 
 
Pulses interpolation: 当第二个位置传感器是 SinCos 编码器时才有用。 
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 第 6 章 – 显波器 
 
 
 
 

6.1 – 介绍 
 
集成在 VDSetup 软件中的示波器能显示从驱动中采集且通过串行连接传送到 PC 的一定数目的信号.  
 
 
6.2 – 启动 
 
示波器窗口能通过菜单 Utilities => Digitizing oscilloscope 打开， 或直接在主窗口点击有示波器样式的图标来打

开。  
 
主示波器画面: 
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6.3 – 功能 
 
示波器有两种运行模式： 
- 驱动连接到串行联接, 
- 驱动没有连接到串行联接。  
 
如果没有驱动连接, 示波器以 "off-line" 模式启动. 这种情况下, 只有以前保存在硬盘上的曲线(文件 *.osc)可以显示和

打印。 
 
 
6.4 – 逐步实现信号采集  
 
如果连接了驱动, 主窗口中默认显示最后保存在驱动中的信号名称。  
要采集的信号在通道选择窗口中选择，这个窗口可以通过点击主窗口中的 Channel  打开。 
 

 
 
 
能够显示的信号如下：  
 

信号 单位 描述 
Speed rpm 速度测量 
Speed ref rpm 速度输入命令 
Imes % Imax 电流测量 
Idc % Imax 电流输入命令 
Iq % Imax 积分电流测量 
Id % Imax 直接电流测量 
Resolver pts 旋变给出的位置 
Pos error encoder edges 位置误差 
I flux ref % Imax 磁化电流输入命令 
I flux mes % Imax 磁化电流测量 
I2t % Imax.S 电流消耗测量 
DC bus volts 直流母线电压测量 
Threshold pts 动态跟随门槛 
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在"Channel"窗口中最多能选择 3 个信号。  
对于每个要采集的信号, 都可以选择数值显示范围 (0.05, 0.1, 0.2, 0.5, 1, 2, 5, 10, 20, 50, 100, 200, 500, 1000, 
2000, 5000, 10000). 
可以给信号添加一个偏移量或将信号反转。  
通过 OK 确认"Channel"窗口中的信息. 这样选择的信号就显示在主窗口中了。  
注意: 可以通过在主窗口中勾选相应的小方框来关闭或打开信号显示。 但是在驱动中这个信号的采集依然执行。如

果这个信号在驱动中不想被采集, 必须在"Channel"窗口中选择"Off"。  
 
下一步是调整时间基准。 点击 Sample  显示窗口如下: 
 

 
 
各种可能的 "Sample period" 值是:  

- 0.5 ms 
- 1 ms 
- 2 ms 
- 4 ms 
- 5 ms 
- 10 ms 
- 20 ms 
- 40 ms 
- 50 ms 
- 100 ms 
- 200 ms 
- 400 ms 
- 500 ms 
- 1 s 
- 2 s 

 
输入触发参考 (左, 右或中间) , 触发时间 （ms）. 
通过 Ok 来确认这些信息. 现在时间基准值显示在主窗口中。  
 
通过点击 trigger mode 调整触发模式。 
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可以通过好几种方式来触发：上升沿，下降沿，高电平，低电平或通过错误.  
通过 Ok 确认.  
 
调整触发电平,通过点击"Trigger On/Off"在屏幕上显示线，且调整电平 ( trig level  按钮). 触发电平值显示在屏幕的

底部，右手边。  
 
通过点击 Display  来修改显示窗口的各个显示选项。  
 

 
 
此窗口中能进行 2 个显示屏幕的选择（3 个信号采集时使用）.  
如果选择了 2 个屏幕，通道 1 和 2 的信号显示在屏幕 1，通道 3 的信号显示在屏幕 2。 
信号也可以以白色底屏显示（为了打印时省墨）。 
也可以选择轴类型和曲线是打点显示还是连线显示。  
通过 Ok 确认显示选项.  
 
曲线颜色能通过 Chn Color  修改（显示颜色选择窗口）。 
 
注意: 一些颜色是默认定义的. 如果曲线没有出现在屏幕上, 检查是否曲线颜色和屏幕背景颜色一样。  
 
曲线采集通过 Trigger 启动. 在驱动信号采集期间, LED 显示为红色. 当采集完成时它变绿。如果 LED 保持红色, 修
改触发类型或电平直到采到数据。  
一旦驱动中采集完成, 通过点击 Transfer  由串行连接下载曲线。 
 
当曲线显示时, 他们的偏移量和颜色也还是可以修改的，同样也可以被反转或者不显示。 
警告: 在"Channel"窗口中确认新信号将删除当前信号。  
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6.5 – 显示曲线的操作 
 
6.5.1 – 测量 

 
在显示曲线上测量水平或时间，可以有 4 个指针用： T1 和 T2 用来测量时间, V1 和 V2 用来水平测量。如果相应的

小框选中的话，指针会显示。  
修改指针位置, 必须首先选择这个指针 (在选定框旁边的选项按钮). 然后在曲线显示屏幕上点击指针需要放置的地

方。  
 
注意: "dt" 域对应在指针 T1 和 T2 间测量的时间差。此值只能在 2 个指针都显示时更新。 
 
 
使用 "Set" 按钮来分配水平测量指针到显示曲线上去。  
 

 
 
注意: "dv" 域对应指针 V1 和 V2 间测量的水平差，假设 2 个指针都已经指派给了同一曲线。  
 
 
6.5.2 – 缩放 
 
使用键 Zoom+  和 Zoom-  来放大或缩小曲线宽度. 缩放以 T1 指针位置为中心缩放点。(无论显示与否). 缩放曲线的

指定区域， 拖这个区域的第一个指针。当曲线放大时，通过滚动键能显示完整的曲线。  
 
 
6.6 – 加载文件 
 
要显示以前存储在文件中的信号，在主屏幕中点击 Load  ，选择加载文件。曲线记录文件扩展名为".osc". 
 
 
6.7 – 保存为文件 
 
保存曲线到文件中, 在主屏幕中点击 Save , 选择目标路径和文件名字。 ".osc" 扩展名将被自动加到文件名字当中

去。  
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6.8 – 拷贝到剪贴板 
 
拷贝曲线到剪贴板中，在主屏幕中点击 Copy  ，选择要拷贝的屏幕.  
 

 
 
拷贝到Windows® 

剪贴板是为了插入到文件中或者打印。信号名称, 显示范围和时间基准将层叠添加到曲线上.  
 
最多可以有 4 条注释条添加到曲线上。如果加了注释, 会显示在示波器屏幕的下方。 
 
注意 
当拷贝曲线到剪贴板上, 为了打印曲线时省墨，屏幕背景颜色变成白色。 

   60 Chapter 6 – Oscilloscope



 
Visual Drive Setup 

 第 7 章 – 序列编辑器 
 
 

7.1 – 介绍 
 
软件中带的序列编辑器在离线状态下有效，而且连接了驱动时，只供位置调节器型的使用。  
 
序列编辑器可以通过菜单"Utilities => Sequences Setup"启动，或者通过直接点击 VDSetup 主窗口中的快捷按钮启

动。 
 
序列编辑器窗口如下： 
 

 
 
注意: 编辑序列, 只需在列表中点击选择相应序列号码的那行。最多可以编辑 128 个运动序列. 
 
编辑器由 3 部分组成：:  
 

 菜单区域, 
 上方区域是序列列表。这个区域也包含了一个随序列类型刷新的联想条。  
 在下方区域，能修改当前编辑序列的参数设置。当选择列表中的序列时，这片区域中的输入域自动刷

新。域的数量和描述依赖随序列运动类型而定。  
 
编辑器可以: 
 

 上载存储在磁盘上的序列文件 (seq), 
 从驱动下载序列, 
 修改或创建序列, 
 比较当前编辑序列和已存在驱动中的序列, 
 将序列保存为磁盘上的文件, 
 在驱动中上载序列, 
 打印序列列表报表,  
 将序列列表保存为文本格式的文件。  
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7.2 - "FILE" 菜单 
 

 Load sequences from disk 
从磁盘加载序列 
打开一个Windows® 对话框，在目录中选择一个包含序列的文件(*.seq). 解码序列显示在编辑器中。  
 

 Save sequences to disk 
保存序列到磁盘 
打开一个 Windows® 对话框，将当前编辑序列保存到扩展名为".seq"的文件中。 
 

 Print report 
打印报表 
打开一个Windows® 对话框，打印当前编辑的序列报表。  
 

 Save report as 
保存报表为 
打开一个 Windows® 对话框，保存当前编辑的序列报表为文本格式文件。  
 

 Exit 
退出 
关闭序列编辑器. 

 
7.3 - "EDIT" 菜单 
 

 Copy sequence 
拷贝序列 
拷贝一个序列，首先点击相应的行选择这个序列。然后选择 "Copy sequence" 或者输入 Ctrl  + c . 被拷贝

的序列就储存到了缓冲区中。 
 

 Paste sequence 
粘贴序列 
粘贴一个序列, 点击选择前面拷贝的序列需要粘贴到的行，然后选择 "Paste sequence" 或输入 Ctrl  + v  . 
序列就被粘贴了. 

 
 Delete sequence 

删除序列 
删除一个序列，点击选择相应的行. 然后选择 "Delete sequence" 或输入 Ctrl  + w . 确认后, 序列就被删除

了. 
 

 Delete all sequences 
删除所有序列 
删除所有序列, 选择 "Delete all sequences" 或输入 Ctrl  + x . 确认后, 所有当前编辑的序列被删除.  
警告: 只是编辑的序列被删除但存储在驱动中的序列保持不变。  
 

7.4 - "TOOLS" 菜单 
 

 Compare sequences 
比较序列 
此功能能比较当前编辑序列和存储在驱动中的序列的参数。如果找到不一样的, 一个信息显示第 1 个有不

同参数的序列的号码。  
 

7.5 - "TRANSFER" 菜单 
 

 Load sequences from drive 
从驱动加载序列 
如果确实连接了驱动，此功能能加载预先记录在驱动中的序列到编辑器中.  
 

 Send sequences to drive 
传送序列到驱动 
如果确实连接了驱动，此功能能将当前编辑序列保存到驱动中。  
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7.6 – 序列编辑 
 
每个编程的序列可以是： 
 

 绝对位移, 
 相对位移, 
 寻参, 
 速度轮廓, 
 扭矩序列 (带电流限制的速度轮廓). 

 
运动类型在编辑区的"Movement type"列表中选择。一旦选择了一个运动，这个运动类型的相应的需要初始化的参

数就显示在了编辑器中。  
 
一个序列可能的参数: 
 

 Movement type 
定义运动类型:                             Absolute: 绝对位移. 
    Relative: 相对位移. 
    Home: 寻找轴的参考点位置. 
    Speed: 速度轮廓. 
    Torque: 带电流限制的速度轮廓. 
 

 Position 
在绝对或相对运动模式中要到达的位置。  
 

 Speed 
定义运动速度（rpm）. 
 

 Acceleration 
定义加速斜坡（ms）. 
 

 Deceleration 
定义减速斜坡（ms）. 
 

 Delay ou Time out 
定义位置移动结束后的时间延迟（ms）.  
 

 Next sequence 
定义当前序列结束后下一个被执行的序列.  
 

 Counter 
定义序列被执行的次数.  
 

 Counter link 
定义当计数器没有设为 0 时，要被执行的序列号码。  
 

 Output 
定义输出的可能动作。 
 

 Output trigger 
定义输出的触发时刻。  
 

 Output position 
定义输出触发位置。 
 

 Torque 
定义以最大电流的百分比形式表示的扭矩输入命令。  
 

 Start condition 
从定义为启动条件的逻辑输入定义序列触发条件。  

 
注意: 
序列的参数编程的详细描述，见所用驱动的用户手册。  
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所有参数都初始化了以后，点击 Validate  确认序列且显示在列表中。会做个参数的检查，看他们是否在合适的设

值范围内。  
如果序列还没有确认，Cancel  按钮会取消所有的编辑修改.  
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