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Ⅰ 概要

• 本简易操作手册, 旨在简要的说明如何使用NSK PS/PN系列DD电机, 如果需要了解详细的使用方
法,

• 请参照M-E099DC0C2-190说明书. 相关说明书请咨询当地经销商或登录NSK日本网站
http://www.jp.nsk.com

• 如需设定NSK PS/PN系列DD电机驱动器的控制参数, 请使用“MEGATORQUE MOTOR SETUP ”
应用软件.相关软件请咨询当地经销商或登录NSK日本网站http://www.jp.nsk.com下载.

• 另外,您在使用NSK PS/PN系列DD电机前请确保您所使用的容许力矩负载/容许轴向负载/容许径
向负载或其他参数在对应NSK PS/PN系列DD电机的推荐范围之内.  如您在使用有任何疑问请咨
询当地经销商或当地NSK分支机构.

上海 0512-57963000 长沙 0731-85713100

北京 010-65908161 洛阳 0379-60696188

天津 022-83195030 西安 029-87651896

长春 0431-88988682 重庆 023-68065310

沈阳 024-23342868 成都 028-85283680

大连 0411-88008168 深圳 0755-25904886

南京 025-84726671 香港 00852-27399933

广州 020-37864833

http://www.jp.nsk.com/
http://www.jp.nsk.com/
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Ⅱ 电机的安装

*由于安装电机的机台刚性较低会引起机械共振, 
请将电机固定安装在刚性较高的机台上

• 推荐安装方式: 电机直接固定于底座或机台
上方. 负载转台直接固定于电机上. 

• 不推荐安装方式: 电机与机台中间使用固
定架或其他连接. 负载转台与电机中间使
用固定架或其他连接.

• 此种安装方式易造成系统刚性降低.

• 如果无法避免使用支架, 请遵照以下原则
进行安装:

• 尽量使用高度低、直径大的支架
• 尽量增大支架的安装间距



4Copyright NSK Ltd. All Rights Reserved

Ⅲ 系统构成/系统接线图

外部再生电阻的选配: 根据您的
使用情况咨询当地NSK分支机
构.

*PC通信电缆(M-FAE0006)需
另外购买，详情请咨询NSK各
分支机构或代理机构
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Ⅳ CN1端子说明

• CN1 M-FAE0002(焊接侧)
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Ⅳ CN1端子说明—接线实例

SCB-JSB-HJL
打字机
正反脉冲形式控制：

集电极开路方式
26 接正脉冲输入
28 接反脉冲输入

差分方式
26 27 接正脉冲输入
28 29 接反脉冲输入

47 48 接信号地

SCB-JSB-HJL
打字机
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Ⅴ 电机控制时序

*每次通电后需执行”磁极推定”操作. 磁极推定时，马达会在最大±18[°]往返旋转
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Ⅵ MEGATORQUE MOTOR SETUP软件界面介绍

菜单栏

快捷工具栏

侧边菜单栏

功能面板

已连接驱动器轴号

驱动器型号 电机型号
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Ⅶ 系统运行的一般步骤—驱动器连接

1.选择端口号

2.选择波特率

3.单击
”自动分配COM”,
等待自动分配完成

4.单击连接

5.关闭本窗口

连接成功
绿灯亮起
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Ⅶ 系统运行的一般步骤—软件操作等级设置

1.单击 选项->可选设置

2.将操作等级改为Advanced

更改操作等级可
编辑更多的参数

3.单击OK完成设置
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Ⅶ 系统运行的一般步骤—系统设置

1.单击侧边栏参数选项卡

2.单击各组参数

3.单击系统参数

4.双击设置.根据实际电源输入将[ID01.MPWRIN]
改为:”00三相电源”或”01单相电源”(更改后驱
动器与电机需重新通电)

5. 单击”写入驱动器”将
修改的参数保存至驱动器
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Ⅶ 系统运行的一般步骤—自动调整设置

1.单击侧边栏参数选项卡

2.单击各组参数

3.单击Group0

4.双击设置.将[ID00.TUNMODE]调谐模式改为
“01自动调谐[JART手动设置]”

5. 单击”写入驱动器”将
修改的参数保存至驱动器
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Ⅶ 系统运行的一般步骤—限位及紧急停止设置

1.单击侧边栏参数选项卡

2.单击各组参数

3.单击Group9

4.双击设置.将正转超程[ID00.F-OT] 反转超程
[ID01.R-OT] 紧急停止[ID42.EMR]改为”00通常
功能无效”

* 如需超程功能及紧急停止功能请跳过此步骤

5. 单击”写入驱动器”将
修改的参数保存至驱动器
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Ⅶ 系统运行的一般步骤—惯量比设置

1.单击侧边栏参数选项卡

2.单击各组参数

3.单击Group1

4.双击设置.输入正确的惯量比[ID14.JART1]. 惯量
比计算请参考附录或咨询NSK. 

5. 单击”写入驱动器”将
修改的参数保存至驱动器

惯量比计算请参考附
录5或咨询NSK. 
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Ⅶ 系统运行的一般步骤—自动调整设置

1.单击侧边栏参数选项卡

2.单击各组参数

3.单击Group0

4.双击设置.输入自动响应等级[ID02.ATRES]. 

5. 单击”写入驱动器”将
修改的参数保存至驱动器

响应性数值越高电机
运行越有力, 但较高
的响应性可能导致电
机发生异响, 请酌情
设置.
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Ⅶ 系统运行的一般步骤—电子齿轮比设置(可选)

1.单击侧边栏参数选项卡

2.单击各组参数
3.单击Group8

4.双击设置.输入电子齿轮比[ID13.B-GER1].与
[ID14.A-GER1]

5. 单击”写入驱动器”将
修改的参数保存至驱动器

电子齿轮比=B/A=驱动器分辨率/上位输入脉冲数
如上位输入360000个脉冲转一圈. 则齿轮比为:
524288/360000  (无需约分)
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Ⅶ 系统运行的一般步骤—分频比设置(可选)

1.单击侧边栏参数选项卡

2.单击各组参数

3.单击GroupC

4.双击设置.输入分频比[ID14.ENRAT]

5. 单击”写入驱动器”将
修改的参数保存至驱动器

分频比=上位接收分辨率/驱动器分频分辨率
如电机运转一周上位需要接收3600个脉冲,
则分频比为3600/163840   (无需约分)
分频分辨率更改: [ID06.PULOUTRES]. 
163840/655360可选.(更改后电机需重新通电)
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Ⅶ 自动调谐—陷波滤波及FF抑振频率(可选)

1.单击进入伺服调谐

2.方式二:单击进入
自动陷波滤波设置

2.方式二:单击进入自
动FF抑振设置

2.方式一:单击进入
自动陷波滤波设置

2.方式一:单击进入
自动FF抑振设置
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Ⅶ 自动调谐—陷波滤波 (可选)

1.选择”不产生报警”

2.输入转矩指令值(默认50%),调谐失败时适当增大此值再次尝试

3.单击”伺服使能”,”运行”按钮变为可选
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Ⅷ Jog运转

1.单击侧边栏试运
转选项卡

2. 方式一: 单击JOG
运转进入定速模式

2. 方式一: 单击定位
运行进入定位模式

2.方式二:单击进入
定位运行模式

2.方式二:单击进入
定位模式

!运行前请确保已经进行过
”磁极推定”操作. 

方式一: I/O 35Pin信号输入; 
方式二: 单击此处手动操作
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Ⅷ Jog运转—定速模式

1.选择结束不产生报警

2.单击编辑

3.输入指令速度、加减速时间、
转矩限制

4.单击 伺服使能 5.选择 正向/反向 运行

选择停止方式: 1.松开鼠标
停止; 2.按停止键后停止

!选择方式2运行时请注意安全
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Ⅷ Jog运转—定位模式

1.选择结束不产生报警

2.编辑运转条件: 运转速度、加减速时间、转矩限制、
定位脉冲、停止时间

4.单击 伺服使能 5.选择 单步(1.STEP)/连续(2.START)运行

3.选择重复运行, 输入重复次数(连续运行时)
此处可追加运行指令

定位脉冲数: 电机运行360°的脉冲数524288. 
运行180°,输入524288/2=262144; 运行90°,

输入524288/4=131072; 运行45°, 输入
524288/8=65538
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Ⅸ 附录1—CN1引脚定义(缺省值)
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Ⅸ 附录2—驱动器面板状态说明及对策

状态显示 说明 对策

控制电源通电状态 通入主电源

主电源通电状态 通入控制电源

磁极推定准备完毕状态(闪烁)

主电源与控制电源通入完毕

执行磁极推定操作

(缺省I/O 35脚:CONT3磁极位置推定)

磁极位置推定状态(旋转显示) 关闭磁极推定信号输入

运行准备状态(无闪烁)
执行伺服使能操作

(缺省I/O 37脚:CONT1伺服启动)

伺服ON(使能)状态(旋转显示) 可正常执行运转动作

CW运转超程
检查运转超程信号输入

或驱动器运转超程设置[G8.ID00/ID01]

CCW运转超程
检查运转超程信号输入

或驱动器运转超程设置[G8.ID00/ID01]

编码器初始化异常 检查编码器接线

过负载
降速运行

或降低负载重量

磁极推定失败 参见附录3
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Ⅸ 附录3—磁极推定失败时的设置

1.单击侧边栏参数选项卡

2.单击各组参数

3.单击GroupB

4.双击设置.更改磁极指令频率
[ID01.EMPFREQ]及加速度阈值
[ID02.ACC]

5. 单击”写入驱动器”将
修改的参数保存至驱动器

速度指令频率: 50Hz->70Hz
加速度阈值: 5rad/s²->15~20rad/s²
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Ⅸ 附录4—参数保存/写入

1.单击侧边栏参数选项卡

2.参数保存: 单击参数传
送(驱动器->文件), 选择
保存位置后将参数保存
为ap1文件. 参数写入后需断电重新接入电源.

2.参数写入: 单击参数传
送(文件->驱动器), 选择
已保存的ap1文件后将
参数写入驱动器.
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Ⅸ 附录5—惯量比的计算

惯量比JART
负载惯量

转子惯量
100%

例:
假设某机器采用电机型号为PB1006KN001, 电机上装有惯量为0.1[Kgm²]的负载. 根据电机
参数手册克制PB1006JN001的转子惯量为0.0026[Kgm²], 则惯量比JART为:
0.1[Kgm²]/0.0026[Kgm²]*100%=3847%

同理, 假定采用电机型号为PB3015JN001(转子惯量0.014[Kgm²]),则惯量比JART为:
0.1[Kgm²]/0.014[Kgm²]*100%=715%
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Ⅸ 附录6—报警清除

方式一:单击 功能 ->诊断->报警复位
进行报警清除

方式二:单击此处十字图标进行报警清除

! 某些报警无法清除, 如遇无法清
除报警, 请将驱动器重新通电
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Ⅸ 附录7—监视器的使用

1.单击 功能->监视 进入监视器界面

2.单击监控开始选择监控内容

监视内容列表: 伺服状态、报警
监控、I/O监控、速度监视等
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Ⅸ 附录8—输入功能更改实例(伺服使能S-ON)

1.单击侧边栏参数选项卡

2.单击各组参数

3.更改输入功能
单击Group9

4.双击设置.如伺服ON(使
能)功能S-ON[ID05.S-ON]功能

䝲漀甀瀹
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Ⅸ 附录8—输出功能更改实例(报警输出)

1.单击侧边栏参数选项卡

2.单击各组参数

3.更改输入功能
单击Group9

4.双击设置.如更改OUT1
引脚的输出内容

6. 单击”写入驱动器”将
修改的参数保存至驱动器 其他功能更改同理. 也可根据需要更换输出引

脚(如OUT1、OUT2等).  
00.Always Disable: 屏蔽此功能
01.Always Enable: 驱动器通电即有效

5.更改18.INP-ON(定位完成)
为38.ALM-ON(报警状态输出)
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Ⅸ 附录9—常见问题对策

内容 章节 相应页数

电机规格说明

2章

2-1

驱动器规格说明 2-3

信号变换器规格说明 2-12

电机安装方法 3章 3-4

单相交流电作为控制的电源

5章

5-1

异常报警信号发生时的运行时序 5-12

显示驱动器的输入输出信号 5-16

驱动器的控制参数 5-29

驱动器的控制参数的详细调试步骤

6章

6-1

已知转动惯量，直接设定转动惯量值 6-9

手动调整控制器的参数 6-13

使用驱动器前面数字输入键 7章 7-1

异常报警的显示内容
8章

8-3

异常报警的解决办法 8-7

有关附属品的信息 9章 9-7

使用的注意事项 安全方面的注意 i-xi




