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二、快速调试 

2.1、一键自学习 

蒙德电梯门控制系统具备一键自学习功能，该功能包括本章最后的 2.5 电机调谐与 2.6 门宽

自学习功能。一键自学习流程如图 2-1 所示： 

 

2秒

自动开门，到位后自动关门

门板拉开到中
间位置并上电

交替

原位置停留5秒
电机调谐

图 2-1 一键自学习流程图 

 

2.2、试运行 

正常运行前需试运行，设置 P1.11=1（0 为正常运行）修改后请长按      两秒以复位。 

设置完成后按照图 2-2 试运行： 

 

关门直至到位

开门直至到位

交替

图 2-2 试运行 

 

2.3 正常运行 

①正常控制请确保参数 P1.08=0、P1.11=0（为 1 时试运行）若修改完成后请长按      两秒

以复位。 

②正常运行前根据电梯主控设定门机控制器的到位继电器输出信号： 

 

参数 
主控接收 常开信号 

（到位时，继电器输出 ON） 

主控接收 常闭信号（默认） 

（到位时，继电器输出 OFF） 

P1.14 P1.14=0 P1.14=1 

 

修改完成后请长按      两秒以复位。 

 

 

 

 

MENU

MENU

MENU
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2.4、运行曲线调整 

2.4.1、开门运行曲线 

开门曲线  (达到速度上限)

半门宽(自学习)(P2.01)

运行速度上限(P3.01)

放门刀距离(P2.08)

最大开门减速率(P4.03) 最大开门加速率(P4.02)

厅门机械限位

开门机械

限位

 

2.4.2、关门运行曲线 

关门曲线（未达到速度上限)

关门机械

限位

半门宽(自学习)(P2.01)

收门刀距离(P2.04)

最大关门加速率(P4.04) 最大关门减速率(P4.05)

关门蠕动距离(P2.06)

厅门机械限位

 
曲线调整设定： 

快捷显示 对应参数 名称 设置范围 出厂设定 备注 

F1 P2.01 总行程（1mm） 100~5000 自学习值 门宽自学习得到的半门宽值 

F2 P2.06 蠕动距离（1mm） 0~25 5 加大数值厅门蠕动距离加长 

F3 P3.02 蠕动速度（%） 0.1~10.0 3.0 加大数值蠕动速度加快 

F5 P4.02 开门加速率 1~9 3 
加大数值能提高开门速度 

减小数值则降低开门速度 F6 P4.03 开门减速率 1~9 3 

F7 P4.04 关门加速率 1~9 3 
加大数值能提高关门速度 

减小数值则降低关门速度 F8 P4.05 关门减速率 1~9 3 

F9 P5.02 开门转矩上限（%） 1~100 100 开门不够力请加大此数值 

F10 P5.03 关门转矩上限（%） 1~100 75 关门不够力请加大此数值 

F11 P5.04 关门保持力矩（%） 1~30 37 关门到位时保持力不足请加大 

F12 P5.05 关门堵转检测转矩（%） 1~100 70 关门时停止重开请加大数值 

F13 P2.04 关门爬行距离（1mm） 0~200 38 加大数值轿门关门爬行加长 
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故障时辅助操作： 

2.5、电机调谐 

产品配套电机为交流永磁同步电机，使用前必须先进行电机调谐，否则电机运行会出现无力

或飞车。若使用中产品因故障需更换驱动器或电机，请重新进行电机调谐。调谐流程如图

2-5 所示： 

（1） 检查外围接线且确保驱动器处于非运行状态； 

（2） 编码器信号检查：使用操作器查看 U2.06 参数 

正常  ：驱动器无显示故障代码，门板拉动至中间同时观察 U2.06 数值连续循环变

化，最小为 0，最大为 4095。 

不正常：U2.06 数值在门不动时会自己变化超过 10。 

（3） 带载调谐时，控制器上电后通过操作面板设置 OP3=3 执行动态电机磁角度调谐操作，

电机将带动门板轻微动作同时面板上显示调谐电流，当操作面板不再显示电流数值

后完成带载调谐。 

MENU

2次 2次 2次 7次

交替

 
图 2-5 电机调谐流程图 

 

2.6、门宽自学习 

注意：门宽自学习不能在到位位置进行，门板在中间位置最佳。 

门宽自学习期间门将执行开关门动作，请确保动作区域内无人员停留，保证安全。门宽自学

习流程如图 2-6-1 所示： 

MENU

2次 2次 2次 7次

自动开门，到位后自动关门

交替

 

图 2-6-1 门宽自学习流程图 

 

若执行上述自学习时门自动关门，到位后自动开门，则按照图 2-6-2 进行 P1.12 运行方向更

改: 

MENU

4次 11次

MENU

2秒

交替

图 2-6-2 运行方向更改图 

完成后无需重新执行自学习 
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三、操作与显示界面 

3.1 驱动器操作面板介绍 

通过操作面板可对 MD100-OL 门机控制器进行参数修改、状态监视与测试运行控制等操作 

模式、数据显示 状态灯

  增大键
（上箭头）

  减小键
（下箭头）

  确认键
（回车键）

  菜单键
 （MENU）

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

 

图 3-1 操作面板界面 

表 3-1 操作面板按键功能介绍表 

键 名    称 功        能 

 
增加键 选择参数代码，增大设定值时请按此键 

 
减小键 选择参数代码，减小设定值时请按此键 

 

确定/移位键 确定修改参数值及进入菜单、下级参数组 

一键自学习 首次上电长按为一键自学习功能 

MENU 
菜单/退出键 选择参数的组别及回退、退出的功能，长按为复位 

强制停止运行 在状态监视界面长按为强制停止运行功能 

RUN 状态灯 绿灯（准备就绪）、红灯（运行中）、熄灭（未准备好，需复位） 

 

 

 

             当              处于参数监视选择界面时，右下角小数点闪烁表示该项为正在修改的参数代码项。 

 

当              处于参数设定界面时，数值闪烁表示该项为正在修改的设定值项。 

 

 

 

 

 

 

 

重要
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3.2 状态监视 界面定义 

上电时驱动器默认为状态监视界面，显示的内容与定义如图 3-2所示： 

开
门
信
号

关
门
信
号

慢
关
门
信
号

开
门
到
位

关
门
到
位

堵
转
信
号

安全
触板
短接

输入输出

状态

开/关门

动态演示

 

图 3-2 状态监视界面 

 

3.2.1 开/关门动态演示 

开/关门动态演示的显示状态与定义如表 3-2 所示： 

表 3-2 开/关门动态演示定义表 

数码管显示状态 闪烁时定义 长亮时定义 

 

开门中 开门到位 

 

关门中 关门到位 

交替闪烁 

堵转 无定义 

交替闪烁 
未校正门宽 无定义 
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四、参数列表 

修改建议的符号意义 

:可修改 

 :不可修改 

:请咨询厂家 

 

参数的选择与切换 

通过操作面板界面的四个按钮可以进行参数组切换与参数修改，具体流程如下： 

 

MENU MENU MENU MENU

MENU

监视参数 系统参数 基本参数 门机参数

交替

 

 

强制停止驱动器 

修改参数前请确认 RUN 灯为黄绿色，若不是请按照下述示例强制停止驱动器 

MENU MENU

1 1

MENU

长按2s

状态监视界面

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

 

复位驱动器 

部分参数更改后会导致驱动器未准备，请按照下述示例复位驱动器 

1 1

MENU

长按2s

状态监视界面
RUN灯熄灭

状态监视界面
RUN灯点亮

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN
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 P1.基本参数 

参数

NO. 
名称 内容 

设定 

范围 

出厂

设定 

修改

建议 

P1.01 当前位置 作为显示项    

P1.02 开关门次数 开关门计数，每次关门到位或开门到位加 1 0~2
32

 0  

P1.03 带轮直径(0.1mm) 同步带轮的直径 10.0~5000.0 40.2  

P1.04 减速比 带减速箱时使用 0.1~50.000 1.000  

P1.05 电机类型 内置的电机参数组序号 0～255 0  

P1.06 门刀类型选择 0：同步门刀    1：异步门刀 0、1 0  

P1.07 障碍记忆功能选择 0：无效        1：有效 0、1 1  

P1.08 演示模式功能选择 0：无效        1：有效 0、1 0  

P1.09 关门堵转重开功能 0：无效        1：有效 0、1 1  

P1.10 开门堵转检出功能 0：无效        1：有效 0、1 0  

P1.11 运行模式选择 0：正常运行    1：试运行 0、1 0  

P1.12 运行逻辑方向选择 0：正向        1：反向 0、1 1  

P1.13 CAN 通讯前后门选择 0：前门        1：后门 0、1 0  

P1.14 输出点常开常闭点选择 0：输出常开    1：输出常闭 0、1 1  

P1.15 控制方式 0：端子        3：联盟 CAN 协议 0、3 0  

 

 P2.工艺参数 

参数

NO. 
名称 内容 

设定 

范围 

出厂

设定 

修改

建议 

P2.01 自学习门宽(mm) 自学习得到的门宽距离（单位：mm） 100~5000 
自学

习值 
 

P2.02 校正距离(mm) 到位信号的有效距离 0.0~100.0 20  

P2.03 安全触板距离(mm) 
安全触板短接开始位置到关门到位位置的

距离 
0~250 90  

P2.04 收门刀距离 收门刀动作的位移量 0.0～200.0 38  

P2.05 开门蠕动距离（mm） 开门机械限位前的距离，以蠕动速度运行 0.0～25.0 5  

P2.06 关门蠕动距离(mm) 
关门定位完成到收门刀开始之间的距离，以

蠕动速度运行 
0.0～25.0 5  

P2.08 放门刀距离 放门刀动作的位移量 0.0～200.0 38  

P2.09 开门卸荷距离 
开门到位后允许同步带回弹的距离，可降低

长时间开门保持的电机发热状况 
0.0~10.0 3  
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 P3.速度参数 

参数

NO. 
名称 内容 

设定 

范围 

出厂

设定 

修改

建议 

P3.01. 最高运行速度(m/s) 门板运行的最高线速度 0.10~2.00 0.30  

P3.02. 蠕动速度% 终端区里的运行速度，以 P3.01 的速度为 100% 0~50 3  

P3.03. 蠕动速度下降% 异步门刀时收刀速度逐渐下降以避免撞门 0~9 3  

P3.04 校正速度% 校正位置及自学习的速度，以 P3.01 的速度为 100% 0~50 25  

P3.05 关门速度% 关门时速度占最高速度的百分比 0~100 80  

 P4.时序参数 

参数

NO. 
名称 内容 

设定 

范围 

出厂

设定 

修改

建议 

P4.01. 最大加减速时间 驱动门宽自学习学到的最短加减速时间 0.01~2.50 1.5  

P4.02. 开门加速度 开门加速度等级选择 1~9 3  

P4.03. 开门减速度 开门减速度等级选择 1~9 3  

P4.04. 关门加速度 关门加速度等级选择 1~9 3  

P4.05. 关门减速度 关门减速度等级选择 1~9 3  

P4.06 停止延时 
在开关门终端位置撤消开关门信号后维持蠕动

运行的时间 
0.0~5.0 2.0  

P4.07 收放门刀加减速时间 收放门刀加速度时间选择 0.01~2.50 1.5  

P4.08 输出停止延时 
在关门到位位置撤消门信号后到切断电机电流

的延时时间(如设为 0 则不切断电机电流) 
0～600 0  

P4.09 急停减速时间 
在非终端位置断开控制信号信号或反转时的减

速停止时间 
0～1.00 0.5  

P4.10 力矩撤销时间 在关门到位位置电机输出力矩的撤销过程时间 0～2.5 0.5  

P4.11 加速上拐角时间 

P4.11

P4.12 P4.13

P4.14
时间

输出频率

 

0~2.5 0.9  

P4.12 加速下拐角时间 0~2.5 0.4  

P4.13 减速上拐角时间 0~2.5 0.4  

P4.14 减速下拐角时间 0~2.5 0.9  

 P5.扭矩参数 

参数

NO. 
名称 内容 

设定 

范围 

出厂

设定 

修改

建议 

P5.01. 动作扭矩限值% 驱动门机运动时输出的力矩上限% 0.0~500.0 150.0  

P5.02. 开门动作转矩% 开门动作时输出力矩上限% 1~100 100  

P5.03. 关门动作转矩% 光门动作时输出力矩上限% 1~100 75  

P5.04. 关门保持扭矩限值% 关门保持状态下的输出力矩上限% 1~100 37  

P5.05. 堵转检测阀值% 检测堵转状态的力矩阀值% 0.0~99.0 70  

P5.06 堵转检出时间 达到堵转力矩阀值后的报警判断时间 0.1~2.0 0.6  

P5.07 校正超时阀值 当位置校正时间超过这个阀值，输出故障报警 0.0~25.0 10.0  

P5.08   开门保持扭矩限制% 开门保持状态下的输出力矩上限 1~100 70  
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 U1.状态监视 

以下所示为状态监视参数 

参数

NO. 

 

名称 

 

内容 
最小 

单位 

选择 

代码 

U1.01. 目标频率 目标频率的监视/设定（单位显示依 O2.04.设定） 0.01Hz 1 

U1.02. 输出频率 输出频率的监视（单位显示依 O2.04.设定） 0.01Hz 2 

U1.03. 反馈频率 反馈频率的监视（单位显示依 O2.04.设定） 0.01Hz 3 

U1.04. 电机速度 电机速度的监视 1RPM 4 

U1.05. 输出电流 输出电流的监视 0.1A 5 

U1.06. 输出转矩 驱动器输出力矩的监视（相对额定输出力矩%） 0.1% 6 

U1.07. 输出电压 驱动器输出电压的监视 0.1V 7 

U1.08. 输出功率 驱动器输出功率的监视 0.1KW 8 

U1.09. 主回路直流电压 驱动器主回路直流电压的监视 0.1V 9 

U1.10. 散热器温度 驱动器散热器温度的监视 1℃ 10 

 

 

 U2.端子监视 

以下所示为端子监视参数 

参数

NO. 

 

名称 

 

内容 
最小 

单位 

选择 

代码 

U2.01. 输入/出端子状态 

开
门
到
位

开
门
信
号

标识线

输入

输出

关
门
信
号

关
门
到
位

堵
转
信
号

安全
触板
短接

慢
关
门
信
号

 

~ 101 

U2.06. 编码器反馈脉冲 用于监视 PG 反馈输入的脉冲计数，  1Pls/0.1˚ 106 

U2.07. 编码器脉冲变化率 用于评估 PG 信号受干扰的程度 1Pls 107 

U2.09. 编码器 UVW 相序 当前 UVW 状态 1 109 

U2.16. 软件版本号    

 

 

 

 

 



 

 11 / 18 
 

 U3.故障记录 

以下所示为故障记录参数 

参数

NO. 

 

名称 

 

内容 
最小 

单位 

U3.01. 故障记录 1 最近第一次发生的故障内容 ~ 

U3.02. 故障 1 重复次数 最近第一次发生的故障的重复次数 1 

U3.03. 故障 1 时的累计运行时间 最近第一次故障发生时的累计运行时间 1H 

U3.04. 故障记录 2 最近第二次发生的故障内容 ~ 

U3.05. 故障 2 重复次数 最近第二次发生的故障的重复次数 1 

U3.06. 故障 2 时的累计运行时间 最近第二次故障发生时的累计运行时间 1H 

U3.07. 故障记录 3 最近第三次发生的故障内容 ~ 

U3.08. 故障 3 重复次数 最近第三次发生的故障的重复次数 1 

U3.09. 故障 3 时的累计运行时间 最近第三次故障发生时的累计运行时间 1H 

U3.10. 故障记录 4 最近第四次发生的故障内容 ~ 

U3.11. 故障 4 重复次数 最近第四次发生的故障的重复次数 1 

U3.12. 故障 4 时的累计运行时间 最近第四次故障发生时的累计运行时间 1H 

U3.13. 故障记录 5 最近第五次发生的故障内容 ~ 

U3.14. 故障 5 重复次数 最近第五次发生的故障的重复次数 1 

U3.15. 故障 5 时的累计运行时间 最近第五次故障发生时的累计运行时间 1H 

U3.16. 故障记录 6 最近第六次发生的故障内容 ~ 

U3.17. 故障 6 重复次数 最近第六次发生的故障的重复次数 1 

U3.18. 故障 6 时的累计运行时间 最近第六次故障发生时的累计运行时间 1H 

 

 U4. 当前故障信息记录 

以下所示为当前故障信息记录参数 

参数

NO. 

 

名称 

 

内容 
最小 

单位 

U4.01. 故障记录 当前发生的故障记录  ~ 

U4.02. 频率指令 当前故障发生时的频率指令 0.01Hz 

U4.03. 输出频率 当前故障发生时的输出频率 0.01Hz 

U4.04. 反馈频率 当前故障发生时的反馈频率 0.01Hz 

U4.05. 输出电流 当前故障发生时的输出电流 0.1A 

U4.06. 指令力矩 当前故障发生时的指令力矩（相对额定输出力矩%） 0.1% 

U4.07. 输出电压 当前故障发生时的输出电压 1V 

U4.08. 直流母线电压 当前故障发生时的直流母线电压 1V 

U4.09. 散热器温度 当前故障发生时的散热器温度 1℃ 

U4.10. 输入/出端子状态 当前故障发生时的输入/出端子状态 ~ 

U4.15. 驱动器报警时的辅助信息 当前报警的辅助信息 ~ 
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 OP：系统操作参数 

在系统操作参数（OP 参数）中，可以进行参数存取密码，自学习，初始化等的设定。 

参数

NO. 

 

名称 

 

内容 
最小 

单位 

出厂

设定 

OP1. 参数存取密码 1 用于用户参数修改的加密权限。设定密码后与之相对

应的用户参数无法进入修改状态。 

0000~9999 0000 

OP2. 参数存取密码 2 0000~9999 0000 

OP3. 自学习 
3：磁极位置 

10：门宽自学习 
3,10 10 

OP4. 复位内置参数 0：标准型初始化 0~32 0 

OP5. 故障记录清零 故障记录监视内容清零 0,1 0 

OP6. 试运行 门机模式下无效   

OP7 重写 E2PROM 保存参数到 E2ROM  0 

OP8 系统密码 
用于系统参数修改的加密权限。设定密码后系统参数

无法进入修改状态。 
0000~FFFF  
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六、基础故障排除流程 

6.1、故障代码清除 

当驱动器遇到故障时，屏幕将闪烁显示故障代码，可按照以下流程清除故障，恢复运行。 

1

1

MENU

长按2s

1

来回闪烁显示
故障代码

仅闪烁一次

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

 
6.2、自学习磁角度故障 LE 

自学习磁角度出现 LE 故障代码时，可执行参数初始化后重新自学习磁角度。 

1

1

1

来回闪烁显示
故障代码

按照6.1清除
故障代码

1

按照第四章
选择OP4参数

111

1 1

仅闪烁一次

仅闪烁一次

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN
RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

1

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUNRUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

备注：若重复出现 LE-9 故障请替换电机进行编码器故障排除。 
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6.3、自学习门宽不合理 PRE3-5 

自学习门宽失败报 PRE3-5 故障时，请按照如下流程重新执行门宽自学习。 

1

1

1

来回闪烁显示
故障代码

按照6.1清除
故障代码

1

1

1

电梯脱离门区位置
手动拉门到开门限位

按照3.2重新执行门宽自学习

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

RUN

MENU ˄ ˅ 

RUN

6.4、轿门关门撞击 

单独轿门开关调试时，若出现撞门可使用如下两种方式调整。 

6.4.1、降低关门减速度 

MENU

4次 3次 4次

3次

6.4.2、增加收放门刀距离 

MENU

4次 3次

建议每次增加数值5
观察实际效果调整

6.5、厅门关门撞击 

轿门与厅门开关调试时，若出现撞门可使用如下两种方式调整。 

6.5.1、增加收放门刀距离 
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MENU

4次 3次

建议每次增加数值5
观察实际效果调整

6.5.2、增加关门蠕动距离 

MENU

4次 5次

建议每次增加数值5
观察实际效果调整

6.6、接收指令后不开/关门 

门机驱动器不执行开关门，需要根据以下流程操作以恢复运行。 

A、 是否接收到信号 

按照下图判断是否能接收到门头板说发出的开/关门信号。 

MENU

开
门
信
号

标识线
输入

输出

关
门
信
号

慢
关
门
信
号

 

B、 是否设置为正常运行模式 

请确认：P1.11=0 

C、 是否发力不足 

按照下图判断是否发力不足以推动门动作 

MENU

5次
实际数值

 

请确认：开门时 P5.01*P5.02 的数值>U1.06 的实际数值； 

        关门时 P5.01*P5.02 的数值>U1.06 的实际数值。 

6.7、运行中误报堵转 
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运行中门停止，且状态监视界面如下则为堵转发生 

开门堵转 关门堵转
 

在确认门机导轨没有异物，没有障碍物的情况下，如下调整参数即可。 

MENU

4次 4次

建议每次增加数值20
观察实际效果调整

4次

MENU

4次 5次

建议每次增加数值0.2
观察实际效果调整

4次

备注：请根据现场状况匹配 P5.05 与 P5.06 的数值。 
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七、故障列表与解决方法 

报警显示 内 容 原  因 解决措施 

  

驱动器模块过流或过热 

 负载过大 

 驱动器输出侧发生短路、接地 

 驱动器 IPM 模块损坏 

 检查电机插头是否短路 

 检查电机参数是否正确 

  

稳速中主回路过电压 
 电源电压太高 

 减速时间太短，再生能量太大 

 检查输入电源电压 

 设置更大的减速时间 

  

停止中主回路电压异常  电源电压超过驱动器工作范围 

 检查输入电源电压 

   

停止中主回路低电压 

 待机时发生瞬时停电 

 输入电源的接线松动 

 切断电源，驱动器放电中 

 检查输入单元电压 

 检查电源端子是否松动 

  

运转中主回路低电压 

 运行中发生瞬时停电 

 输入电源的电压波动太大 

 输入电源的接线松动 

 检查是否发生停电 

 检查电源端子是否松动 

 

PG 自检错误 

 磁性编码器断线 

 磁性编码器接线有错误 

 磁性编码器与磁粒距离不正确 

 检查编码器接头是否脱出 

 打开外壳观察是否发生断线 

 

电机自学习失败 

 辅助代码显示于驱动器报警时的

辅助信息（U4.15.）中，详细信息

请参照表 1 

 针对子项分析应对 

 
参数不合理 

 辅助代码显示于驱动器报警时的

辅助信息（U4.15.）中，详细信息

请参照表 2 

 针对子项分析应对 

 

电流互感器自检故障 
 受到强烈的干扰 

 电机线圈断线 

 联系售后人员进行服务 

 
参数超范围  内部参数故障 

 重新执行初始化 

 联系售后人员从新写码 

 

扩展模式参数错误或冲

突 
 PRE2-1：门宽过小 

●重新执行门宽自学习 

●清理轨道上障碍物 

●检查同步带轮宽度 

 

扩展模式运行错误 

 PRE3-2：开门校正超时 
●P5.07 是否设置过小 

●同步带是否打滑 

 PRE3-3：关门校正超时 
●P5.07 是否设置过小 

●同步带是否打滑 

 PRE3-5：自学习门宽不合理 

 降低校正速度 

 确保门重量低于 120KG 

 重新学习电机磁角度 
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.电机自学习失败 

以下所示为电机自学习失败时辅助参数 U4.15.显示值的解析。 

U4.16.显示数值 

( 驱动器报警时的辅助信息) 
内容 

1 不能达到测试电流：电机断线、电机参数设置错误 

2 测试结果不合理 

4 编码器相位不正确 

7 电机没有旋转(电机或编码器断线) 

8 错相 

12 磁极位置学习不准（学习电流过小、编码器打滑、轴负荷过大或正反转不一致） 

 

.参数不合理 

以下所示为参数不合理时辅助参数 U4.15.显示值的解析。 

U4.15.显示数值 

( 驱动器报警时的辅助信息) 
内容 

2 未定义的容量代码(A1.01) 

5 电机一次线电阻(E2.09)远小于合理值 

6 
电机一次线电阻(E2.09)设置不合理-电机额定电流(E2.03)*电机一次相电阻>电

机额定电压(E2.04) 

8 空载电流(E2.07)过小 

22 非法编码器类型 

23 未定义的电机类型 

 

 

 

 

 

 


