
三协调试参数（位置模式）参考

IO接线相关

一代脉冲款DA2--23

板卡，差分（标准）

PLC，24v集电极（标准）



二代脉冲款DB6--11

二代总线款DB6--41

设定参数相关

位置控制模式（脉冲款）基本设定

No2.0=0，位置控制模式

0：位置控制模式、1：速度控制模式、2：转矩控制模式

No3.0=1，脉冲序列指令模式

1：脉冲列指令、2：模拟量指令、3：内部指令

No32.0，脉冲输入形态

0：脉冲方向、1：AB相、2：正负脉冲

No32.1，电机旋转方向

0：反、1：正

No34.0=32768，脉冲列指令分倍频（分子）【17bit电机】



No36.0=上位指令转一圈脉冲数/4，脉冲列指令分倍频（分母）【17bit电机】

No102.0，惯量比

No113.0，控制增益等级（刚性）

No257.0，绝对值系统

0：增量式、1：绝对式+无多圈计数溢出检测、2：绝对式+有多圈计数溢出检测

No272.1，编码器脉冲输出旋转方向

0：反、1：正

No276.0=上位指令转一圈脉冲数/4，编码器脉冲输出分倍频（分子）【17bit电机】

No278.0=32768，编码器脉冲输出分倍频（分母）【17bit电机】

波形调试相关

调试的最理想情况是速度指令和位置误差大致重合，转矩指令比较细。下图是空载的波形。

调整参数（S-FALG使用说明书->7.调整->调整参数）



惯量比

与负载大小有关。负载越重，数值跟着调大。

调整范围为一百到一万，推荐在两百到三千内调整。

有时候自动检测的惯量比偏小，需要手动调大，目的是增加电机运行刚性（自动检测方
法查看：S-TUNE操作手册->2.操作->界面操作->调整或S-FLAG使用说明->7.调整->调整顺
序）

由于新驱动默认惯量比=250，控制增益组合=15；不调试直接运行可能会报警5（速
度误差过大）-6（位置偏差过大）-7（过负载）；因此至少需要经过调节惯量这一
步。

位置误差线在加减速出现抖动时，说明电机运行不够力，增加惯量比，减小位置误差抖
动，也可根据振动周期增加平滑化2平均移动次数（后面有提及）。让速度指令和位置
误差重合（皮带传动由于结构刚性不够，可能无法达到两线重合效果）

惯量比过大也会过冲，可降低惯量比解决过冲问题（使用惯量比推定值）



阻尼比

惯量比过大时，要调整阻尼比。

在出现类似摩擦噪声时增加此参数可以降低噪声。但随着此参数的增大，电机运行会较
慢得减速停止（非过冲情况下增加参数定位时间变长），要加到1000以上才不响说明调
试的刚性过大有问题，可降低积分增益解决。

位置误差有轻微抖动时（或比较密集厚）增加参数可以让位置误差线平直

增加阻尼比可以减小减速时的减速度，抬高减速时位置偏差

如果减速停止时发生过冲（正方向的速度图，速度指令停止时位置误差有出现往负
值方向突起的情况）可以增加此参数改善；有负过冲时降低此参数改善（100以下就
不要降低了，容易出现振动），或稍微调整第一第二增益并增加积分增益改善过冲

增加阻尼比可以减小加速时的加速度，减小减速时的减速度，降低加速和减速的过冲现
象（正方向的速度图，加速时位置误差向上突起，减速时位置误差向下突起），缩短定
位时间。

下图阻尼比为100的时候，位置误差显示加速和减速阶段电机过冲。监控定位状态，
显示速度指令停止135ms后定位完成信号才发送。



下图阻尼比为1200的时候，位置误差没有显示过冲。监控定位状态，显示速度指令
停止36ms后定位完成信号发送，减小了电机定位时间。不用为了缩短定位时间从而
把第一第二增益加得过大导致刚性过大容易产生振动噪音。（正常使用情况下阻尼
比超过800整定时间都会有延迟）

控制增益组合

修改此参数会对一部分参数进行整体的修改（控制第一增益、第一增益FF补偿、控制第
二增益、第二增益FF补偿、积分增益）五个参数，修改后颜色会变成绿色。并且第一增
益和第二增益的比值与惯量条件有关

此参数越大，这五个数值越大。电机越灵敏、刚性越大、位置误差越小、到位时间越
短、噪音越容易发生

手动调试不清楚第一、第二增益、积分增益的适合范围时，可以参考控制增益组合在
10-40时的这些值。

或者200以下的第一第二增益，配上200以上的积分增益。

或者200以上的第一第二增益，配上200以下的积分增益。

或者其他

控制第一增益

跟停止发脉冲后到电机到位之间的时间有关。数值越大，到位时间越短，但过大容易引
起噪声。



也体现在电机在加速和减速的时候更加快

控制第二增益

数值越大，电机运动时的位置误差越小，但过大容易引起噪声。

也体现在电机运行的匀速时速度响应更快，运行更加平稳。

位置误差超过三万二时，超过的部分会溢出显示成负数（S-TUNE一代现象）。位置误
差过大，对走形状影响较大，要求整定时间的点对点定位影响不大。

第一增益FF补偿（基本不调）



跟控制第一增益的补偿速度有关，有缩短整定时间的效果。设定数值过高，会造成过
冲；数值过低时，会造成负过冲。

积分增益

数值越大，位置误差与速度指令形状越相似，改善负载变动引起整定时的收敛性，但过
大会产生噪音和适得其反。

也体现在电机运行的定位精度

例如：点胶机连续点胶十几个物件，由于定位较差导致累计误差，每点胶一个物
件，胶头越来越偏离需要点胶的位置，需要增加积分增益。

当电机运行过程中出现噪音时可以降低积分增益，达到减小噪音的效果。

平滑化1平均移动次数、平滑化2平均移动次数

数值越大，电机加减速时间越大，能减小加减速时的冲击（低频振动）。



例如：由于电机短距离高速度运转，观察波形速度指令出现比较尖三角形，这种情况下
导致的机台振动及声音。可以增加驱动器的平滑次数（一次加50），或者修改控制器路
径规划的加速时间。

在刚性足够的情况下，调节画目标轨迹与实际伺服画出轨迹的重合程度（实际插补轨
迹），就需要调节这两个参数。具体效果在波形图已经无法体现的情况下，只能观察实
际画线情况。

平滑每增加1，整定时间（停下来的时间）增加0.16ms（50w-750w）、0.2ms（1000w-
2000w）。

调试补充

根据停止时位置偏差的振动周期（移动波形图上方两个纵线方块在振动波峰处，查
看振动周期△T），计算出需要的平滑次数（平滑次数=10*振动周期ms）

平滑2同平滑1一样，可查看平滑化滤波器启闭状态（默认开启平滑二滤波器）



其他调整参数（比较少用）

惯量条件（需要同时修改控制增益组合，实际为修改第一第二增益之间的比例）

使得运动表现得噪音小或是精度更高

调整范围

1（重）：负载重变化大、运行稳定「实际将第一增益与第二增益比值设为1：
16」，一般用在惯量比2000以上

2（标准）：常用「实际将第一增益与第二增益比值设为1：4」，一般用在惯量比
500-2000之间

3（轻）：高响应、快整定「实际将第一增益与第二增益比值设为1：1」，一般用在
惯量比500以下

转矩指令滤波器——低通滤波器（多加无用的滤波器会造成异响）

运行时发出噪音，波形图显示转矩指令比较密而厚，体现电机振动大，且要求不降低增
益参数的情况下使用。具有抑制定位时振动的效果。



可以选择自动设定，自动效果不理想，也可根据公式设置值，也可以手动设置（数值每
次加5增大看效果）

低通滤波器值与频率对应表

转矩指令滤波器——陷波滤波器（多加无用的滤波器会造成异响）



刚性设定较高，模组运动到某个位置的时候会非常响，或着某个轴停止运动的时候震动
有异响

使用步骤一

使用步骤二

效果



波形图常用观察数据

脉冲序列指令输入（位置）

上位机发脉冲个数（从差值获得）

脉冲序列指令输入（速度）

上位机发脉冲速度

速度指令

驱动器驱动电机的速度指令

速度反馈

电机的实际速度

位置偏差

驱动器要求电机实时到达位置与实际电机位置的偏差

以131072个脉冲为一圈（电机分辨率17bit）、以8388608个脉冲为一圈（电机分辨率
23bit）

指令位置偏差

驱动器要求电机实时到达位置与实际电机位置的偏差

以控制器设定的脉冲数为一圈

转矩指令值

反映电机实时的转矩大小

数值1000为额定转矩（100%），一般3000为最大转矩（300%），超过3400（340%）报
警07过负载



定位状态

反应到位信号输出状态

68.0参数可以修改位置误差在多少范围内输出

脉冲数以编码器脉冲131072为一圈（17bit电机），与控制器代表的一圈脉冲数不同

如需使用到位信号，调试时需要确保整定过程中到位信号输出的稳定（防止跳动）

波形图可查看“定位状态”信号

主回路电源电压

电机负载较大，速度要求快，需要大加减速时监控。驱动主回路电压超过390v（数值为



电压峰值，需要了解有效值就除以√2。平时说的220v电源为有效值）会报警14或者15，
在这个工作状况下可能需要接通再生电阻（查看再生状态），或者这个速度下负荷较大
（查看负荷率）需要换大功率伺服或减速机。

常用观察状态参数（S-FLAG使用说明书->9.资料->状态显示）

33.脉冲序列指令输入（位置）

观察控制器发送脉冲前和发送后显示的两个数值，观察有没有丢失脉冲——跟干扰有关

113.转矩指令值

观察电机实时的转矩大小

数值1000为额定转矩（100%），一般3000为最大转矩（300%），超过3400（340%）报
警07过负载

371.惯量比推定值

观察驱动器实时推定的惯量比值（推定时转速达800r/min以上有效）

131.负荷率

观察电机实时负荷率，超过120%报警07（过负载），经常超过120%推荐更换更大功率
电机或者增加减速机

228.再生状态（有1出现就要加再生电阻）

0000 0000 0000 0000——无异常

0000 0001 0000 0000——“再生电压警告”，主回路电压达到警告值，必须连接再生电阻

0000 0010 0000 0000——“再生电压阈值”，主回路电压达到阈值，再生电阻未连接则电源
异常

再生电阻

根据电机功率推荐使用对应阻值的再生电阻。如果使用后还是报警15（再生状态没
有改善），可以试下并联两块电阻



其他参数或情况（比较少用）

电流环增益参数193.0（调试软件没有的话需要面板设定）

在伺服高速运行没有噪音，在低速运行的减速阶段有噪音，停止时也有噪音时使用。
（前提保证联轴器安装对轴心、联轴器包裹电机轴至少2/3以上，防止机构造成的影
响）

数值改成1，将电流环增益降低一半，减小伺服停止时的噪音，但响应速度会下降。调
试前后波形图如下所示

清除参数（恢复出厂设置）

面板设定情况下，进入辅助功能模式的参数清除功能。



Z-自动调整功能

注意

使用S-Tune2的2.0版本调试软件，适用二代驱动或一代23结尾驱动（需要固件支持）

Z-自动调整可以自动调整惯量比和控制增益组合，并对转矩指令的震动自动开启陷波滤
波器

目前只能在水平的丝杆、同步带模组有效。无法在垂直机构中使用自动调整

步骤

步骤一

在通信设定处查看驱动固件是否支持z-自动调整

打开z-自动调整菜单，弹出警告。点击确认关闭



步骤二

选择“点动操作”，并确认“开始设定”。自动修改成内部模式（驱动内部指令带动电
机转）。需要重启驱动器生效。

按ccw/cw点动马达设定自动调整时的运动范围。最后点“设定完成”确认



步骤三

选择惯量条件（轻、标准、重），选择调整方针（重视响应性——推荐丝杆，重视
安定性——推荐同步带）

点“开始自动调整”自动调整

完成后得出结果（控制增益组合34，惯量比116，空载）

点“写入驱动器”，并断电重启（使控制模式改回脉冲模式生效）




