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本资料是CoolDrive  A8  V2.0和R系列伺服驱动器“调试”方面的基础性指导文件。特别适

用于初次使用CoolDrive  A8  V2.0和R系列伺服驱动器的客户，参考本资料进行操作，

可通过驱动器使电机正常运行。资料中以A8  V2.0调试为蓝本进行说明，R系列调试中的不同

点会特别申明。

如果您使用的是A8  V2.0以下版本的驱动器，请参考旧版的调试指南。给您的使用带来的不

便，我们向您表示诚挚的歉意！

特别申明，调试方面如有疑问，请致电清能德创技术人员进行确认！请勿擅自做主随意设置

参数，以免造成人员、财产安全事故。
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如果我们使用的是同一家公司的伺服驱动器和伺服电机，出厂前厂家已经将电机参数写入到

伺服驱动器内部，因此无需专门写入电机参数。

但是给我们带来的不便是我们不得不依赖于某个品牌的伺服，尤其是二手改造电机，一般厂

家的伺服驱动器则无法驱动其动作。

3

目前清能德创的伺服驱动器可驱动安装有Hiperface/多摩川 /尼康/松下编码器的伺服

电机，为我们提供了更多的选择性。但是，唯一的不足是目前清能德创没有自己的伺服电机，使用

前我们必须自己写入相关电机参数。（清能德创伺服驱动器可驱动的电机类型，请参阅本公司

的选型手册或者产品使用说明书。）

前言



1）将调试线缆的一端插入A8  V2.0的X2端口/R系列的X19端口，USB端口插入PC的USB接口。

     备注：1）A8  V2.0系列和R系列的调试线缆不同，请注意区别使用。

                    A8  V2.0系列使用USB转232调试线，R系列使用USB转485调试线。

              2）使用前务必确保电脑里已经装有USB驱动程序。

图二  连接设置界面

串口号

A8系列 R系列
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新产品，暂未发售

2）双击“DriveStarter V2.2.1”文件夹下的“DriveStarter2.exe”应用程序，进入如下图一界面

（见下页）。

      备注：弊公司正逐步完善调试软件功能，故调试软件版本可能会更新。请向销售业务员或者应

用工程师索取新版调试软件。使用方面如有疑问，请及时联系清能德创公司技术人员。

3）在连接设置选择正确的串口号，再点击对应的驱动器，如下图二所示。（可通过电脑的设备管

理器查看串口号）

2  驱动器和调试软件通信



2  驱动器和调试软件通信

图一  打开应用程序后进入的界面
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2  驱动器和调试软件通信

图三  调试软件和驱动器通信OK界面

4）调试软件与驱动器通信OK后界面如下图三所示。
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3  设置参数---3.1  注意事项
1）关于控制权---初步调试时测电机转子位置补偿角、试运行等操作都需在DriveStarter控制权下

进行，故建议开始时将控制权设置为DriverStarter权限。使用调试软件单独运行各个轴均正常运行

以后，再将控制权切换给上位。并且，在需要上位控制伺服的情况下，务必确保控制权为上

位对应的控制权。

使用KEBA上位控制器，将控制权设置为EtherCAT Master [KEBA]；

使用固高上位控制器，将控制权设置为EtherCAT Master [standard]；

使用其余品牌的上位控制器，将控制权设置为EtherCATA Master [TwinCAT]。

 如下图四给出一种更改控制权的方法。（更多更改方法请参考使用说明书）
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2）关于电机模式---在不接电机的情况下，可以使用“全虚拟模式”。但是，在需要控制电机动

作的情况下，务必确保控制模式为“正常模式”。

如下图五给出一种更改电机模式的方法。（更多更改方法请参考使用说明书）

3）关于故障排查---在执行试运行前，务必确保驱动器已经无故障报警（如果有告警，不影响使用，

但也必须进行处理）。请根据故障显示界面的提示，查找问题原因并进行处理。

 故障显示界面如下图六所示。



3  设置参数---3.1  注意事项

图四  一种更改控制权的方法

①右单击
②左单击预设定的控制权（例：DriveStarter）
③在随后弹出的提示界面点击“是”（省略截图）

显示当前控制权

8



3  设置参数---3.1  注意事项

图五  一种更改电机模式的方法

①右单击
②左单击预设定的控制权（例：全虚拟模式）
③在随后弹出的提示界面点击“是”（省略截图）

显示当前电机模式---全虚拟模式
（灰色）；正常模式下为彩色
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3  设置参数---3.1  注意事项

图六  故障显示界面

故障状态

显示报警或者告警信息

显示可能的问题、确
认方法、处理措施
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3  设置参数---3.2  驱动器参数
1）单击以下工具栏里的“       ”图标，进入参数显示界面，如下图七所示。

图七  参数显示界面
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工具栏



3  设置参数---3.2  驱动器参数
2）单击左侧的“ 驱动器参数“，进入驱动器参数显示界面，如下图八所示。

图八  驱动器参数显示界面
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驱动器参数



3  设置参数---3.2  驱动器参数
3）双击“ 0x202C 功率回路设定“，进入功率回路设定界面，如下页图九所示。

      ◆ Byte0---电源单元模块输入主电压

         根据电源模块输入电压进行设置

      ◆ Byte2---电机驱动模块型号

         根据驱动器外壳铭板上的型号进行确认

         示例：CDA8-BM-030E1B6-B-V2，则设定为0x04 CDA8-BM-030-B。

      ◆ Byte1和Byte3使用默认值即可

      最后点击“设保存值”即可。
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4）双击“0x2034 能耗制动电阻功率”，进入能耗制动电阻功率设定界面，如下图十所示。

      ◆ 输入外置再生电阻功率即可

5）双击“0x2035 能耗制动电阻阻值”，进入能耗制动电阻阻值设定界面（截图省略）      

      ◆ 输入外置再生电阻阻值即可

      最后点击“设保存值”即可。

      备注：如果未接外置再生电阻，0x2034和0x2035两个参数使用出厂默认值。



3  设置参数---3.2  驱动器参数

图九  功率回路设定界面
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①双击“ 0x202C 
功率回路设定“

②设置相应参数

③点击“设保存值”



3  设置参数---3.2  驱动器参数

图十  能耗制动电阻功率设定界面
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①双击“ 能耗制
动电阻功率“

②设置制动电阻功
率值

③点击“设保存值”



3  设置参数---3.3  电机参数
1）单击左侧的“ 电机参数“，进入电机参数显示界面，如下图十一所示。

图十一  电机参数显示界面
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电机参数



3  设置参数---3.3  电机参数
2）根据电机铭板和电机厂家提供的电机参数值，借助调试软件写入驱动器，需设置的电机参数见

如下表一。操作方法同3.2 写驱动器参数。

❖请务必注意各个参数的单位！！！

表一  需要设置的电机参数
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3  设置参数---3.4  编码器参数
1）单击左侧的“ 编码器参数“，进入编码器参数显示界面，如下图十二所示。

图十二  编码器参数显示界面
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编码器参数



3  设置参数---3.4  编码器参数
2）根据实际使用的编码器规格，借助调试软件写入编码器信息，需设置的编码器参数见如下表二。

更改参数方法同3.2 写驱动器参数。

❖编码器参数务必设定正确！！！

   实际使用的编码器必须是弊公司的驱动器可以匹配使用的编码器类型，而且驱动器型号与之对应。

否则无法正常使用！

表二  需要设置的编码器参数
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3  设置参数---3.5  调节器参数
1）单击左侧的“ 调节器参数“，进入调节器参数显示界面，如下图十三所示。

图十三  调节器参数显示界面
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调节器参数



3  设置参数---3.5  调节器参数
2）电流环、速度环、位置环参数的设置非常重要，如果设置不当可能会引起抖动、异音等多种问

题。

     由于每一个客户使用的电机不同、减速机不同，机械结构等其他方面也可能存在差异，故没有固

定的设置方法，只有根据实际运行时采集的波形进行分析、判断、修正参数。常用的调节器参数，

如下表三所示。
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表三  常用的调节器参数



3  设置参数---3.5  调节器参数
     大概的调整思路如下：

     ◆ 使用弊公司伺服驱动器时，可使用弊公司制作的特定excel表格计算电流环比例增益和电流环

积分时间常数作为参考。但是，表格内要求输入的电机参数应该无限接近真实值。该excel表格请向

弊公司销售业务员和应用工程师索取。

     ◆调试初期，速度环和位置环增益可尽量设置的小一些。当设备整体慢速正常运行时，再根据波

形适当增大增益值。  

     ◆特别注意，对于机器人而言，如果可能的话尽可能让各轴的响应性保持一致。也就是说，各轴

的增益参数尽可能设置一样。尤其是并联机器人，尽量同时更改各轴的参数，再查看调试效果。
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4  测电机转子位置补偿角
该参数非常重要，如果设置不正确，正常运行时可能会发生机器人“飞车”等现象。一般情况下，

必须自己测电机转子位置补偿角。

目前有常规检测和静子检测两种方法供选择，但是一般使用常规检测方法。常规检测方法适用于电

机空载（例：电机未安装在机器人本体上）时检测电机转子位置补偿角，而静子检测方法适用于带

载（例：电机已安装在机器人本体上）时检测电机转子位置补偿角。
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测电机转子位置补偿角时根据实际情况选择测定方法，使用哪种检测方法可通过0x20D1（转子位

置补偿角检测设定）。

A）使用常规检测方法---0x20D1的Byte0设置为0x00(常规检测方法）。

B）使用静止检测方法---0x20D1的Byte0设置为0x01(静止检测方法 ），Byte1（静止方法相序检

测灵敏度）设置为0.1度，Byte2（静止方法补偿角检测电流）设置为3倍，Byte3（静止方法相序检

测电流）设置为3倍。如果出现过载报警可适当减小电流倍数。

     备注：A8系列在2.0.0.5-160229以上固件固件才支持静止检测方法，R系列在1.12.0.42-

160421以上固件才支持静止检测方法。



4  测电机转子位置补偿角---4.1  常规检测
1）设置完0x20D1后，单击以下工具栏里的“       ”图标，进入转子位置补偿角及相位检测显示界

面，如下图十四所示。

图十四  常规检测方法显示界面
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工具栏

2）单击“开始检测”，电机会旋转一定角度，测出电机转子位置补偿角。现场测试时，也可能由

于某些设置不正确，导致设置失败。检测失败可能原因，请查阅“4.3 检测失败可能原因”。

3）单击“保存检测值”，参数值即可写入驱动器 。但是，建议现场检测时，检测多次求平均值，

再手动写入0x2003（电机转子位置补偿角）。



4  测电机转子位置补偿角---4.2  静止检测
1）设置完0x20D1后，单击以下工具栏里的“       ”图标，进入转子位置补偿角及相位检测显示界

面，如下图十五所示。

图十五  静止方法检测显示界面
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工具栏

2）单击“开始检测”，电机会旋转一定角度，测出电机转子位置补偿角。现场测试时，也可能由

于某些设置不正确，导致设置失败。检测失败可能原因，请查阅“4.3 检测失败可能原因”。

3）单击“保存检测值”，参数值即可写入驱动器 。但是，建议现场检测时，检测多次求平均值，

再手动写入0x2003（电机转子位置补偿角）。



4  测电机转子位置补偿角---4.3  检测失败可能原因
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1）测电机转子位置补偿角时弹出提示---电机相序错误，电机转子位置补偿角检测失败。

可能的问题原因：电机相序接错，更改UVW接线相序后再次测试。

2）测电机转子位置补偿角时弹出提示---电机相序正确，电机转子位置补偿角检测失败。

可能的问题原因：

A）电机极对数设置不正确。

B）别的电机的UVW线缆插到了该驱动器上。

C）编码器卡死或者编码器安装不牢（常见于二手机器人改造项目，客户自己组装编码器的情况）。

如果用常规检测方式测电机转子位置补偿角，电机轴能旋转但是驱动器接收不到编码器信息。（此

种情况下提示信息可能是“电机相序正确，电机转子位置补偿角检测失败”，再次检测提示信息可

能是“电机相序错误，电机转子位置补偿角检测失败”。）

D）在虚拟模式下，测电机转子位置补偿角。



5  调试软件试运行
1）单击以下工具栏里的“        ”图标，进入试运行显示界面，一般选择“简易点动”模式，如下

图十六所示。

图十六  试运行显示界面
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工具栏

2）设定运行速度、加速时间；点击“写入”；点击“伺服使能”；点击“慢速正转”/“慢速反

转”/“快速正转”/“快速反转”。如果运行正常，可以勾选“连续控制”，电机即可连续运行。

如果电机已经安装上本体上，为防止运行时撞限位，建议不要勾选“连续控制”，而是点击后不松

鼠标 （机器人单轴可连续运行）。



5  调试软件试运行
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到此为止，说明下位（驱动器+电机）已经能正常工作。

同时，也借助试运行，判定电机是否有问题（例如：异响），如果电机有问题，需先处理电

机问题；也避免了电机装上本体后运行时有问题，无法断定电机是否有问题。

试运行结束后，可将电机安装到机器人本体（或者其他设备）上，通过上位控制器控制驱动

器和电机动作。通过上位控制器控制驱动器动作时，请务必确保控制权已经转交给上位控制器！！！


