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说明 

WA系列伺服驱动器是杭州桢正玮顿运动控制技术有限公司推出的一款高性

能伺服驱动器产品，支持多种电机反馈接口和协议，支持 EtherCAT 通信和

CiA402 行规，支持 STO、参数自整定等功能。 

WMC-Tool是我公司专为WA系列伺服驱动器开发的基于Windows环境的

PC 调试工具，默认提供 Windows-7 和 Windows-10 的版本，如有其它需求请

咨询我公司。 
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1. 引言 

本文档是与 WA 系列伺服驱动器相适配的基于 Windows 的 PC 端上位机软件（下文称

WMC-Tool）的使用说明。本文档对该软件的各个模块进行了详细的阐述和说明。使用软件

前，请仔细阅读该文档。 

2. 软件概述 

WMC-Tool 是用于 WA 系列伺服驱动器的上位机调试软件，提供了丰富、实用的功能

支持： 

 PC 和驱动器之间通过 USB 线连接 

 支持系统状态监控和驱动器参数设置。 

 提供便捷的自动整定功能（相序检测、零位识别、参数自整定）。 

 支持手动模式控制（位置模式、速度模式、转矩模式），无需连接 EtherCAT 主站，

即可实现电机运转。 

 支持故障信息查询和历史故障保存。 

 提供示波器功能，支持实时模式和触发模式，支持四个可配置的数据采样通道。 

随着驱动器和 WMC-Tool 调试软件的不断改进，WMC-Tool 的版本可能会更新，如

有需要，请关注公司网站相关信息。 

3. 运行环境 

WMC-Tool 软件运行的最低配置要求： 

 处理器：1GHz 以上 

 内存：1GB 以上 

WMC-Tool 软件适用的操作系统： 

 Microsoft Windows XP（32 位或 64 位） 

 Microsoft Windows 7、 Windows 8（32 位或 64 位） 

 Microsoft Windows 10（64 位） 

显示器建议最低分辨率： 

 1366*768 
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4. 安装 

4.1. WMC-Tool软件安装 

1、 运行软件安装程序 WMC-Tool.exe。 

 

图 4-1 软件安装程序 

2、 进入安装界面后，按照提示安装程序。 

 

图 4-2 软件安装 

3、 安装完成后在开始菜单里显示软件的文件夹。 

 

图 4-3 开始菜单的软件快捷方式 

4、 在开始运行软件之前，请先安装 USB 驱动。 

4.2. USB驱动安装 

不同操作系统时，USB 驱动安装步骤详见下述。 

1、 Windows 10 操作系统在开始安装 USB 驱动之前，需要先禁用驱动程序强制签名。

步骤如下。 

1) 点击状态栏的通知，找到并进入“所有设置”。 



 

 6 

 

图 4-4 所有设置 

2) 在所有设置中找到并进入“更新和安全”。 

 

图 4-5 更新和安全 

3) 在“更新和安全”页面中，点击选择“恢复”，并在出现的页面中点击“高级启动”

下的“立即重启”，重启电脑。 
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图 4-6 立即重启 

4) 电脑重启后设置如下。 

(1) 选择“疑难解答” 

(2) 选择“高级选项”。 

(3) 选择“启动设置”。 

(4) 点击重启。 

(5) 按提示输入“7”禁用驱动程序强制签名。 

禁用驱动程序强制签名后，就可以安装 USB 驱动了。 

 

2、 Windows XP、Windows7、Windows10 类似，其 USB 驱动安装的基本步骤如下： 

1) USB 线连接驱动器和电脑，驱动器控制电上电并等待驱动器程序加载完成。 

2) 打开电脑操作系统的设备管理器，在其他设备里面看到如下图所示带感叹号的图

标。 

 

图 4-7 未安装驱动 

3) 在“Generic Bulk Device”处点击右键，弹出右键选项。 

 

图 4-8 更新驱动之一 

4) 在弹出选项中，选择“更新驱动程序软件(P)...”，跳出如下窗口。 
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图 4-9 更新驱动之二 

5) 选择“浏览计算机以查找驱动程序软件（R）”，弹出如下窗口。 

 
图 4-10 更新驱动之三 

6) 在弹出窗口中点击“浏览(R)…”按钮，选择你存放 USB 驱动的文件夹，然后点击

下一步。 

7) 安装完成后，如图所示。则表示驱动已经安装成功。 

 

图 4-11 驱动更新成功 
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说明： 

 选择“在线-◎创建新工程”时，WMC-Tool 将直接读取当前驱动器内部的所有配置和数据信

息作为工程蓝本。 

 选择“离线-◎创建工程” 比较适合用户手边没有驱动器实物的情况。 

 选择“离线-◎打开已有工程” 比较适合“同款驱动器+电机组合”不同个体之间的切换调试。 

 选择“离线-◎打开最近保存的工程”可在最近保存过的工程列表中进行快速选择。 

 

小窍门： 

 若驱动器已上电并启动完成，建议直接选择“在线-◎创建新工程”，如此可快速进入试运行

调试状态。 

 若单台驱动器调试已完成，且用户设备中同样工况的相同型号驱动器和相同型号电机还有多个

工位时，可保存当前的工程，然后以离线方式“◎打开已有工程”去连接其余驱动器。此时只

需“使用工程参数”，再试运行确认效果——如效果达预期，则将参数“保存至驱动器”即可；

若效果还不够完美，则辅以适当调参操作直至OK，再将参数“保存至驱动器”即可。 

  

 

5. 软件入门 

5.1. 启动软件 

双击软件的快捷方式，启动软件。软件打开后显示新建工程的向导。向导会提供不同的

选择。用户可以新建工程，也可以打开已有工程。如果用户之前有保存好的工程，还可以打

开最近保存的工程。 

 

图 5-1 向导对话框 

新建工程分为新建在线工程和新建离线工程。若是新建在线工程，点击确认按钮。如果

软件驱动未安装，则会显示 USB 驱动自动安装界面（仅限 Windows7/8/10）。 
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图 5-2 USB 驱动自动安装 

根据自己的操作系统，按照说明进行相应的操作即可安装 USB 驱动。如果未安装成功，

可按照 4.2 章节进行操作。若 USB 驱动安装成功且调试电脑已通过 USB 线缆正确连接驱动

器接口，点击确认按钮后直接进入主操作界面。。如果新建离线工程，点击确认按钮后进入

项目定义界面。在此界面可以设置项目名称和项目路径。 

 

图 5-3 项目定义 

设置好项目名称和项目路径后，点击确定进入添加设备页面。在此界面可以选择驱动器

型号和设置上位机软件和驱动器的通讯方式。目前只支持 USB 通讯。 
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图 5-4 添加驱动器设备 

5.2. 软件界面 

通过向导建立工程或者选择打开已存在的工程后，进入软件主界面，如下图。 

 
图 5-5 软件主界面 

软件主界面有 6 大部分组成：菜单栏、快捷操作栏、工程信息栏、系统状态和故障信息

栏、初始化状态栏和标签活动区，如上图中红色框所示。 
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小窍门： 

 “控制权选择”可方便切换 WMC-Tool 和 EtherCAT 作为主导。 

 WMC-Tool 和 EtherCAT 同一个时刻仅能有一个作为主导，建议试运行调试使用 WMC-Tool，

设备运行在 EtherCAT 网络时用 WMC-Tool 进行监测。 

小窍门： 

 “向导...”可快速打开“向导对话框”，如图 5-1 所示。 

 “新建工程”“打开工程”“保存工程”“另存为…”均为针对工程文件的操作。 

 “退出工程”即关闭 WMC-Tool，与直接关闭软件无异。 

注意： 

 执行完“恢复出厂设置”并重启后，控制权将被重置为“WMC-Tool”控制。若此前运行在

EtherCAT 模式下，需手动修改。 

菜单栏包括工程、连接、管理、功能监控、窗口、帮助等。快捷操作栏提供了快速进入

各个模块的图标按钮。工程信息栏位于左侧工作区，由树状结构组成，可以通过单击节点切

换到各个子模块中。活动区位于右侧主工作区，用于显示各个模块的具体配置操作。系统状

态和故障信息栏用于显示通信状态、故障状态以及是否使能。初始化状态栏用于显示 WA

伺服相关功能的初始化情况，如反馈设备、EEPROM 等，仅当功能初始化未完成时作提示。 

5.3. 菜单栏 

菜单栏集中了 WMC-Tool 所有的功能设置，用户可以根据自己的需求激活、使用相关

的操作功能。WMC-Tool 菜单栏的所有功能详述如下： 

1、 工程 

 

图 5-6 工程菜单 

2、 连接 

 

图 5-7 连接菜单 

 控制权选择：选择驱动器是由上位机控制还是 EtherCAT 控制。 

 连接：连接上位机和驱动器。 

 断开：断开上位机和驱动器的通信。 
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小窍门： 

 WA 伺服驱动器支持现场固件升级，但需开启“开发用户”权限，默认不开放，以免出现意外。

如客户有需要更新至最新版固件，请咨询我司技术人员。 

 “语言设置”可实现软件界面语言在中文和英文之间切换，这既可以在“向导”（如图 5-1 所

示）处操作，也可以在此处选择。 

小窍门： 

 “伺服 ON”和“伺服 OFF”与“手动模式”的“使能”按钮具有同样效果，建议使用“手动模

式”面板的“使能”进行调试更加方便。 

 “故障清除”功能与“故障&报警”标签页中的“故障复位”按钮具有同样效果。 

3、 管理 

 

图 5-8 管理菜单 

 

图 5-9 快速查看当前权限及控制权 

 用户权限：设置用户权限。用户权限分为管理员、开发用户、专业人员、普通用户、

观察模式 5 个级别。每个级别对应不同的权限，默认为专业人员。 

 保存至驱动器：将修改好的参数数据存储到驱动器的 ROM，掉电保持。 

 恢复出厂设置：将驱动器内部 ROM 存储的电机、驱动器和运行等数据恢复到出厂

默认值，清除历史故障数据。操作完成后需要重启驱动器控制电，参数才会有效。 

 驱动器历史故障：读取存储在驱动器 ROM 里的所有历史故障数据，最多 64 个。 

 语言设置：用户可以修改上位机软件的显示语言，目前支持中文、英文切换。 

4、 功能 

 

图 5-10 功能菜单 

 伺服 ON：使驱动器处于使能状态。 

 伺服 OFF：使驱动器处于禁止状态。 

 故障清除：清除驱动器里的现有故障并使驱动器故障复位。 
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说明： 

 本章节简要的介绍了 WMC-Tool 的菜单栏内容，“快捷操作栏”中的内容则为“菜单栏”中最

为常用的一些操作，提取出来便于用户快捷操作。所以“快捷操作栏”中的功能均可在“菜单

栏”中找到与之相对应的。 

小窍门： 

 “示波器”虽然不是非常强大，但是其图形化结果对于监控、分析驱动器运行状态非常有帮助。

示波器的“实时模式”采样周期较长，可用于长时间趋势性监控分析；“触发模式”采样周期

更短，可用于针对观测变量的细节定量和定性分析。 

 “实时数据”虽然不能以图形化展示相关变量，而且采样周期较长（500ms），但是量化更新

的数据还是非常有参考价值的。 

5、 监控 

 

图 5-11 监控菜单 

 实时数据：以列表的形式对驱动器的状态进行实时监控。 

 故障&报警：实时显示驱动器中出现的故障。 

 示波器：通过通道选择，对驱动器状态进行实时监控和触发采样。 

6、 窗口 

 

图 5-12 窗口菜单 

7、 帮助 

 

图 5-13 帮助菜单 

 帮助：软件的帮助文档。 

 关于：软件的版本、厂商等信息。 
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6. 连线 

6.1. 在线工程 

WMC-Tool 设置了两种连线方式，即使用在线工程连线和使用离线工程连线，如图 6-1

所示。当驱动器已上电启动完成时，使用在线工程连线方式最为简便，可快速建立起

WMC-Tool 与 WA 伺服驱动器之间的通讯连接。 

 

图 6-1 在线工程的连线过程 

6.2. 离线工程 

如果建立的是离线工程，步骤会稍微复杂一些，它相对于在线工程而言会增加上下位机

信息比对的过程。 

新建离线工程时，首先需要选择正确的驱动器型号。其次，在进入主界面后还需要正确

设置电机和编码器的参数——后续版本会携带桢正伺服电机（下称 ZZ-Motor）的数据库，

客户只需要进行型号选择即可。 

驱动器、电机、编码器参数确认均无误后，只需要点击“快捷操作栏”的“连接”即可

开始与下位机建立连接。如果软件驱动未安装，则会显示 USB 驱动自动安装界面（仅限

Windows7/8/10），如图 5-2 所示。根据自己的操作系统，按照说明进行相应的操作即可安

装 USB 驱动。如果未安装成功，可按照 4.2 章节进行操作。 

在连线的过程中，WMC-Tool 会把离线工程的配置参数和驱动器中保存的参数进行比

较，已进行正确配对。如果参数相同，则会直接连接成功。如果参数不同，会弹出比较结果

对话框，并罗列出不相同的参数如图 6-2 所示。通过该对话框，用户可以选择使用工程参数

或者使用驱动器参数，也可以选择取消，放弃连线。 

若选择“使用工程参数”则 WMC-Tool 将会把用户所配置的离线参数发送给 WA 伺

服，并覆盖所有对应的条目，即工程参数保持不变。但这并不会覆盖驱动器 EEPROM 中保

存的参数，仅当用户“使用工程参数”后执行了“保存至驱动器”操作才会实现。 

若选择“使用驱动器参数”则 WMC-Tool 将会从 WA 伺服读取所有参数信息，并覆盖

用户所配置的离线工程中所有对应的条目，即驱动器参数保持不变。 
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小窍门： 

 若直接连接驱动器进行调试，建议： 

1) 新建在线工程，连上驱动器 

2) 进行调试试运行和参数调整操作 

3) 保存工程 

4) 后续继续调试该驱动器和对应电机时，可直接打开该保存的离线工程，再连线开展调试工

作。当然也可以重新从 1）开始操作。 

5) 批量调试相同型号驱动器和电机时（若工况相同，驱动器和电机型号也均相同），调好一

套参数后，保存工程；再以该工程连接其他驱动器，并应用对应参数，可节省调试时间。 

 

注意： 

 “比较结果”中有可能会出现变量无变化但由于浮点精度而提示不一致（实则一致），遇此情

况无需过多在意，使用哪个参数都可以。 

 离线工程相对于在线工程而言会操作更多通信握手内容，所以会相对复杂，操作时需注意。 

 “保存工程”主要是保存控制参数及相关设置，但并非所有信息都会被保存，如用户权限、控

制权信息、语言设置（默认与 PC 操作系统语言相同）、零位识别默认转矩百分比值、相序检

测默认测试距离、自整定默认设置等。 

 
图 6-2 离线工程的连线过程 

如果建立连接失败，则主界面左下角的“系统状态和故障信息栏”中会显示红色的“离

线”提示。如果建立连接成功，会显示绿色块状的“在线”提示。 
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注意： 

 “主电源输入等级”不代表驱动器额定输入电压等级,而意味着实际输入电压等级。 

 例如额定 380VAC 输入电压等级的驱动器实际亦可接入 220VAC 电压，但驱动器输出能力将降

低；单相输入相比三相输入时输出能力会再降低。 

1) 220VAC 输入时欠压报警值为：223V，过压报警值为：810V。 

2) 380VAC 输入时欠压报警值为：387V，过压报警值为：810V。 

注意： 

 请务必确认好制动电阻参数，否则制动电阻可能因过载而损坏。 

 如果不能得到准确的制动电阻相应的热时间参数，则请使用默认的出厂值，不要进行修改，仅

修改制动电阻阻值和功率参数即可。 

 制动电阻开通电压：775V；制动电阻关断电压：765V。 

 

7. 工程 

“工程信息栏”中有两个标签页：“调试向导”和“工程”，本章将详细介绍后者。 

7.1. 驱动器 

点击“快捷操作栏”或“工程”标签的“驱动器”项，即可进入驱动器设置页面，其他

标签页激活打开方式与此相同。在此标签页中可以看到驱动器的型号、版本、功率规格等基

本信息，如图 7-1 所示。 

 

图 7-1 驱动器标签页 
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7.2. 电机 

电机参数需在“电机标签页”中设置，共有两种“电机参数来源”和 3 种电机“数据源”。

通过选择不同的电机类别和电机型号，获得不同的电机配置参数。电机及编码器参数在“在

线”状态下只读不可写。如果要编辑修改，可以点击左上角的“设置”按钮，如图 7-2 所示。 

1. 参数来源：编码器 ROM 和驱动器 ROM 

a) 出厂默认状态为“编码器 ROM”。WA 系列伺服驱动器的设计初衷是匹配驱动我

司的 ZZ-Motor。当相应的电机配备绝对值编码器时，由于 WA 系列驱动器拥有与

ZZ-Motor 配套的电子铭牌技术，所以用户无需费时设置电机参数，驱动器会自动

读取电机电子铭牌。 

 

图 7-2 电机标签页-编码器 ROM 

 

图 7-3 电机标签页-驱动器 ROM 
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小窍门： 

 驱动桢正的伺服电机时，保持默认的“编码器 ROM”作为“电机参数来源”即可。除非

ZZ-Motor 配装的是非智能型编码器，如旋变或增量式编码器。 

 适配第三方伺服电机时，需选择“驱动器 ROM”作为“电机参数来源”，然后手动将对应的

参数填写正确后，再设置正确的编码器类型（详见 7.3），方可进行调试操作。 

 WMC-Tool 支持调试者手动控制电机抱闸开合，如图 7-5 所示，这对现场调试是非常方便的。 

注意： 

 在切换“电机参数来源”并“应用”确认之后，需“保存至驱动器”并重启驱动器方可生效。 

 “编码器 ROM”状态下电机参数不可修改，意即电机电子铭牌不可修改。 

 所有修改电机参数的意图均只能通过“驱动器 ROM”方式实现。 

说明： 

 由于桢正伺服电机客制化能力非常强、型号异常繁多，所以“数据库”功能仍在完善中。 

 如果电机型号不符合以“ZLS”、“ZMS”、“ZHS”、“ZDR”、“ZHR”、“ZSS”、“ZCS”开头的

命名规则，则不能转换到数据库。建议参照 ZZ-Motor 订货号命名规则命名。 

b) 若用户希望适配非 ZZ-Motor 或者配装非智能型编码器的 ZZ-Motor，需要切换“电

机参数来源”至“驱动器 ROM”来设置，如图 7-3 所示。 

2. 数据来源：数据库、自定义和外部文件 

a) 在离线工程下选择“数据库”作为“数据来源”，再在“电机型号”中选择要使用

的 ZZ-Motor 型号，则相应的电机参数会从数据库里调出来，无需用户手动输入。

“数据库”状态下电机参数不能更改，仅针对 ZZ-Motor。 

b) 无法在“数据库”中找到的电机需通过“自定义”方式进行手动设置参数。如图

7-3 所示手动输入完整且正确的电机参数，点击“应用”后电机参数会下发给驱动

器，但未保存至驱动器，掉电则丢失。点击“保存”则可将该电机参数保存为独立

文件，以便使用“外部文件”方式调回。“转换”可将“自定义”参数文件添加至

“数据库”中，但需遵循一定的命名规则。“上载”可将驱动器内部的电机参数读

取上来进行查看、修改。 

 

图 7-4 电机标签页-数据源 

c) 通过“外部文件”可直接选择 b)“自定义”中保存好的电机参数文件，避免多次

重复输入。 

  

图 7-5 电机标签页-手动释放/抱紧抱闸 
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小窍门： 

 WA 伺服默认以面对电机轴端时顺时针方向为控制正方向，若电机动力线相序接反会导致电机

运行异常，修正方法除了更正电机动力线相序之外，还可以修改电机选项-bit4 为 1。虽然如此，

我们还是建议按第一种方法调整。 

 若实在无法获知电机的热阻热容参数，则保持 P1020 和 P1021 为默认，仅以电机温度反馈作

为保护即可，同时在“故障配置”中忽略“电机过载”保护。 

说明： 

 WA 伺服可支持何种热敏元件与编码器类型相关： 

1) Hiperface DSL：支持 NTC 和 KTY84 

2) 除 Hiperface DSL 之外，较早的硬件版本只支持温度开关（Switch），稍后的硬件版本可支

持 NTC 和 KTY84，具体信息请咨询我司技术人员。 

 电机热阻热容直接影响 WA 内建的电机热保护模型，如适配非 ZZ-Motor，尽可能获取该参数。 

 “更多参数”中的其它参数可以不用理会，保持默认即可。 

3. 更多电机参数 

除了图 7-2/3 中所示的必要参数外，还有一些参数具有非常重要的意义。点击“更

多…”按钮，将弹出“更多参数”对话框，几个重要参数含义如下： 

 P1006 – 电机选项：第 0 位 – 电机是否存在电机温敏元件；第 4 位 – 电机动

力线相序定义；第 7 位 – 电机是否带抱闸； 第 12-13 位 – 当第 0 位为 1 时，

bit12-13 用于定义电机热敏元件的类型。 

 P1020 和 P1021 – 电机本体的热阻、热容参数。 

 

图 7-6 更多电机参数对话框 

7.3. 编码器 

目前 WA 系列驱动器支持的编码器类型有 Hiperface DSL、Hiperface、TAMAGAWA 

Smart-ABS 和 Resolver，可通过“编码器”标签页选择欲适配的编码器类型或查看当前配

装的编码器类型。 

当适配安装智能型编码器的 ZZ-Motor，且“电机参数来源”保持默认的“编码器

ROM”时，可通过在线工程直接获取编码器的参数信息，如图 7-7 所示。适配非 ZZ-Motor
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说明： 

 关于单圈分辨率： 

1) Hiperface DSL 和 Tamagawa Smart-ABS 根据编码器型号而定，如单圈 17位为 131072/rev 

2) 2 极 Resolver 固定为 16bit，即 65536/rev 

3) Hiperface 不论型号，经过 ADC及插补之后均固定为 20bit，即 1048576/rev 

 若适配非 ZZ-Motor，则 DSL、 Tamagawa Smart-ABS 需要设置单圈多圈信息，Resolver 需设

置极对数（仅支持 1 对极），Hiperface 无需设置。 

或者配装非智能型编码器的 ZZ-Motor 时需要手动正确设置编码器参数，包括选择正确编码

器类型、单圈多圈信息、旋变极对数等，如图 7-8 所示。 

 
图 7-7 编码器标签页 

 

图 7-8 编码器类型选择 

后续 WA 系列驱动器计划还将支持的编码器类型包括：Endat 2.2、BiSS-C、SCS 

OpenLink 及 SSI 等接口的编码器，具体时间节点未定，开发顺序也未定。若有迫切需要，

请联系我司工作人员。 

若使用 WA 伺服适配非 ZZ-Motor，则除了先选择“编码器类型”之外，还需要额外设

置编码器的其它相关参数： 

 Hiperface DSL：需要设置单圈、多圈位数 

 Tamagawa Smart-ABS：需要设置单圈、多圈位数 

 Resolver：需设置极对数（目前仅支持 1 对极） 

 Hiperface：无需设置。 

其它，我们还有一些比较实用的功能，如下图 7-9/10 所示，用法见“小窍门”中介绍。 
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图 7-9 多摩川绝对值作为多圈使用 

 

图 7-10 多摩川绝对值作为单圈使用 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

7.4. 自动整定 

WMC-Tool 提供了三种自动整定功能帮助用户更好地使用 WA 系列伺服驱动器，详见

下文所示。 

小窍门： 

 适配ZZ-Motor 且电机配备绝对值编码器时， WA伺服的电子铭牌技术会自动读取编码器信息。 

 编码器是否配置正确，是否被驱动器正确识别，WMC-Tool 会通过“初始化状态栏”和“故障&

报警”窗口进行提示。 

1) “反馈初始化未完成”：驱动器无法识别编码器，可能编码器无电子铭牌信息，也可能反

馈电缆未连接或干扰较大；编码器通信异常后驱动器会重新初始化反馈设备。 

2) “编码器故障”或“编码器通讯故障”：可查看二级故障码及相应的故障描述进行分析。 

 编码器为 Hipferface DSL 时，“链路质量”和“远程信号强度”是反应通讯质量的重要指标，

数值越小则表明通讯质量越差。若“远程信号强度”≤8，则表明通讯质量非常糟糕，极易掉

线，需检查线缆连接及屏蔽处理。 

 编码器为多摩川绝对值时，若未接电池则驱动器会报故障。也有应用场合无需使用其多圈信息，

所以不接电池。此时可如图 7-9/10 所示将其“作为单圈使用”，驱动其将不会报故障。 

 多摩川绝对值编码器切换“单圈”和“多圈”使用时，需要“保存至驱动器”并重启。 



 

 23 

说明： 

 “偏移量”含义：电机处于直轴轴线时，根据编码器反馈换算得到的电机电角度偏差量占一个

机械圆周的千分比。 

 ZZ-Motor 在出厂时已校准电机零位偏置角，该值保持在0附近。 

小窍门： 

 若适配 ZZ-Motor，则用户无需进行此操作。 

 初次适配电机时，宜使用递增最大定位转矩的方式识别零位，尤其当电机已安装至设备上时，

以免对设备产生冲击损坏。比如第一次以 10%额定转矩识别，再 30%，50%，70%，直至满意。 

注意： 

 自动识别零位时，请确保电机反馈电缆、动力电缆均正确连接。 

 当用户知道所适配电机的零位偏置角时可选择“手动设定”方式，否则不建议操作此方式，因

为一旦设定值与实际零位差距较大，在后续使能电机时可能会导致飞车。 

7.4.1. 零位识别 

零位识别是用于自动识别被驱动电机零位偏置角（也即换相偏置角）的功能。 

此功能主要针对被驱动电机为第三方电机的场合，以及验证 ZZ-Motor 的零位是否校准

过。当电机编码器零位未知或者不够准确时，可以通过零位识别功能来辨识。 

其中有两种方式可以设置零位偏置角。 

1、 选择“◎自动识别”，设置最大定位“转矩”百分比。设置完成后，点击“开始识别”。

若识别成功，则识别得到的零位偏置值显示在“偏移量”（单位为‰rev）中，同时，“状

态”处提示绿色字符串“零位识别完成！”。 

 
图 7-11 零位识别界面 

如果识别失败，“状态”处提示红色字符串“零位识别失败！”，并在 WMC-Tool 左

下角的“系统状态栏”中报出故障报警。 

2、 选择“◎手动设定”，直接输入设定的“偏移量”。设置完成后，点击“开始配置”，数

值下达给驱动器。配置完成后，“状态”处提示绿色字符串“配置完成！”。 
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图 7-12 零位识别之手动设定 

7.4.2. 相序检测 

相序检测功能可以用于判断电机动力线接线相序是否正确，如下图所示。 

 

图 7-13 相序检测就绪 

首先，设定“测试距离”。测试距离的单位为 rev（1 rev 代表旋转 360 度机械角度），

设定的数值 x 对应电机将受控旋转的圈数 x。然后，点击“开始检测”。电机轴将受控旋转，

轴端理论出力为电机额定扭矩，请确认负载端是否可以承受。若电机动力线接线无误，则“测

试状态”提示“成功”，反之将提示“相序检测失败！请调整电机动力连接线顺序！”。 

 

 
图 7-14 相序检测 

“相序检测”的结果是通过电机受控旋转的方向来判断的，与规定的正方向相同则检测

通过。ZZ-Motor 电机正向的标准为：面对电机轴端，轴呈顺时针旋转，如图 7-15 所示。 
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小窍门： 

 若采购的是桢正的驱动器+电机+电缆，我们通过工艺文件对电机动力线相序进行确保。 

 相序检测尽量安排在电机未安装至设备之前，以免产生意外。 

 若电机已安装至设备上，而且该工位存在机械限位或直线运动范围时，“测试距离”不宜过大。 

反方向（逆时针）

正方向（顺时针）

 

图 7-15 WA 伺服驱动电机的正反方向定义 

 “相序检测”失败还会产生“相序检测故障”报警，如图 7-16 所示，以防止意外使能

带来不良后果。 

 

图 7-16 相序检测失败报警 

若检测失败，表明电机动力线线序连接不正确，此时，请更换电源线相序并清除故障后

重新测试。如果更换所有的可能相序后仍然报故障，则请联系本公司技术人员。 

7.4.3. 自整定 

自整定功能，可以实现对速度环和位置环控制参数的快速整定。在预设的运动条件下，

电机运转结束后将自动调整位置环和速度环的控制参数。 

在自动整定之前，请先设定以下参数： 

 负载连接：选择“刚性”或者“柔性”，用于表明机械连接的刚性程度。控制环路

增益的整定与负载机械刚性密切相关，如果机械连接刚性低，又选择“刚性”连接

类型，将导致整定出来的控制增益偏大，甚至会引起剧烈振动。 

 行程极限：用于设定执行自整定功能时的电机运转行程极限（某些应用场合对电机

运转行程有限制时，可以设置此参数予以限制）。 

 速度：用于设定执行自整定功能时的峰值速度。 

 转矩：用于设定执行自整定功能时的转矩限制。 

 方向：用于设定执行自整定功能的初始运行方向和方向运行限制（单双向）。 
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说明： 

 自整定可空载操作，亦可带载进行，但仅针对位置环和速度环参数，并不能改变电流环参数。 

 自整定得到的控制参数可在“位置控制”、“速度控制”或“手动模式”中查看。 

注意： 

 由于自整定时电机轴运动的剧烈程度远高于零位识别和相序检测，且与“转矩”设定成正比，

请注意负载安全。 

 自整定获得的参数并非最好的，如有必要，可在整定结果基础上进行调整。 

 伺服启动后编码器若处于“反馈初始化未完成”状态，则“行程极限”将是一个负值。 

小窍门： 

 自整定不仅可以整定环路 PI 参数。还可以识别系统惯量比。 

 如果整定获得的参数太硬，电机有可能在静止使能状态时产生高频的振动，应尝试减弱参数。 

 整定（位置误差积分器、速度误差积分器）：用于设定执行自整定功能时是否使能

相应功能参数，例如：不选择速度误差积分器时，表明速度调节器的积分器无效，

仅速度环比例增益在起作用，默认比例增益是始终会整定的。 

 

图 7-17 自整定界面 

自整定功能操作简单实用，配合后续的“手动模式”可以快速的验证整定的参数是否合

适，详细内容参见 7.6 章节。 
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说明： 

 前馈控制仅在位置控制模式下可用。 

 积分时间常数≥6554 时代表积分项被禁用。 

小窍门： 

 使用前馈控制会增加芯片运算开销，但可明显缩小位置跟随误差，因此可以忽略积分项。 

 速度前馈增益建议可设为 100%，加速度前馈增益建议设为 50%~100%之间。 

7.5. 手动整定 

手动整定包括位置控制、速度控制、电流控制和其他操作。 

7.5.1. 位置控制 

位置环可设置的参数如下图 7-18 所示。使用位置控制模式可以满足用户的各种定位应

用需求。下图是 WA 伺服的位置控制模式原理框图，它简要展示了位置控制模式涉及的相

关参数和功能，如 PI 控制、速度前馈、加速度前馈等。除此之外，WA 伺服内部还对输入

的位置指令进行了精插补完善，这虽并未在下图中体现，但对于提高系统位置控制的性能起

到了非常重要的作用。 

 

图 7-18 位置控制框图 

位置环响应由位置环比例增益决定。通常情况下，位置调节器只需使用位置环比例增益

即可，比例增益越大，则位置响应越快，位置跟踪误差越小，位置定位完成时间越短。但是，

受机械特性和内环参数的影响，位置环比例增益不能过大，否则会引起位置过冲或振荡。 

 加速度前馈增益、速度前馈增益：前馈控制可改善位置跟随误差。 

 比例增益：位置环比例增益 Kp。 

 积分时间常数：位置环积分时间常数 Ti。 
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小窍门： 

 系统惯量比的准确度对速度环的控制性能影响较大，所以自整定是很有必要的。但如果有可能

还应该进行理论的计算比对，差距太大时需引起注意。 

 电机转动惯量的准确度直接影响惯量识别的准确度，若适配电机非 ZZ-Motor，该参数切勿随

便乱填。 

说明： 

 加速度、减速度设定仅在速度控制模式下可用，位置控制模式下则由位置指令轨迹决定。 

 积分时间常数≥6554 时代表积分项被禁用。 

7.5.2. 速度控制 

速度环可设置的参数如下图 7-19 所示。使用速度控制模式可以满足用户的各种调速应

用需求。下图是 WA 伺服的速度控制模式原理框图，它简要展示了速度控制模式涉及的相

关参数和功能，如 PI 控制、加减速控制、速度前馈控制等。 

 

图 7-19 速度控制框图 

速度环响应由速度环增益决定。速度环比例增益越大，则速度响应越快，速度跟踪误差

越小。速度环响应性能会影响到外环位置环的响应，如果速度环响应较慢，则会成为外环位

置环的延迟因素，因此位置会发生超调或者速度指令发生振动。因此，在机械系统不发生振

动的范围内，速度环比例增益越大，伺服系统越稳定，响应性越好。 

速度环积分时间常数维持出厂值（>=6554ms）时，速度环积分器处于禁用状态。如果

需要改善速度环响应及稳态误差，可减小速度环积分时间常数，但是太小可能会引起速度过

冲或振荡。 

 速度正向/反向限限值：用于限值速度指令的正/反向最大值。 

 加速度、减速度：用于设定速度指令的加减速属性。 

 比例增益：速度环比例增益 Kp。 

 积分时间常数：速度环积分时间常数 Ti。 



 

 29 

小窍门： 

 如果希望在调试试运行时或实际工况下电机短时间出力不要太大,可以减小“用户自定义限制

电流”系数来实现，比如限制在1.5 倍电机额定扭矩，则修改为 1500‰Rated。 

 速度环发生振荡时，可分析 Iq 电流指令，若也有振荡，则可以尝试： 

1) 适当减小“低通滤波”频率，或 

2) 设置启用陷波滤波器 

注意： 

 若适配电机非 ZZ-Motor，请务必确认绕组线电阻和线电感准确可靠，否则会影响电流环性能。 

 WA 伺服在 V1.005 及以前版本中只提供一个陷波滤波器可设置，V1.006及以后版本则设计了多

达 3个陷波滤波器可供用户使用，点击“陷波滤波“按钮可打开设置对话框。但请注意，并非

该滤波器设置的越多越好，设置不当反而可能会导致系统工作不稳定。 

7.5.3. 电流控制 

电流环可设置的参数如下图 7-20 所示，该环路实现对伺服电机的转矩控制。使用转矩

控制模式可以满足用户的各种力矩应用需求。下图是 WA 伺服驱动器的转矩/电流控制模式

原理框图，它简要展示了转矩/电流控制模式涉及的相关参数和功能，如电流指令限幅控制、

加速度前馈控制、低通滤波器、陷波滤波器等。 

 

图 7-20 电流控制框图 

电流环积相关参数介绍如下： 

 用户自定义限制电流：与“驱动器峰值电流”和“电机峰值电流”共同作用对电流

指令幅值进行限制。 

 低通滤波：用于对电流指令的平滑滤波。当电流指令出现高频振荡时，可调小此参

数。正常情况下建议保持或不超过默认值。 

 电流环带宽：该参数用于调整电流环响应，带宽值越大则响应越快，反之则越慢。

但我们不建议修改此参数。 
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7.5.4. 其它 

其它窗口，用来设定相关补偿参数、弱磁控制以及动态制动功能，详述如下。 

 

图 7-21 其它功能 

7.5.4.1. 补偿 

无论是反向间隙补偿（即背隙补偿）还是摩擦补偿，均需在实际工况下反复测试调整才

能获得最佳的效果。此外，反向间隙补偿仅在位置控制模式下有效。 

7.5.4.2. 弱磁控制 

WA 伺服驱动器内建弱磁控制功能，在弱磁功能使能作用下，伺服电机可以工作在超出

额定转速更多的转速下。同样的电机，无弱磁控制和有弱磁控制的最高速度可以相差很大。 

该功能默认为禁止状态，可通过 WMC-Tool 使能之。弱磁功能开启后，通过削弱永磁

体励磁磁场，可以获得更高的转速。 

7.6. 手动模式 

手动模式可以非常方便地控制驱动器，完成调试工作。手动控制分为速度控制模式、位

置控制模式、转矩控制模式。通过配置每种模式的参数，可以控制电机的运转和停止。 
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其中，“环路参数”部分是四个模式公用的部分，如图 7-22 所示，包括： 

 加速度前馈增益、速度前馈增益：与 7.5.1 内容相同。 

 位置积分时间常数、位置比例增益：与 7.5.1 内容相同。 

 速度积分时间常数、速度比例增益：与 7.5.2 内容相同。 

 系统惯量比 Jratio：Jratio = (Jload + Jm) / Jm。Jload代表电机轴端负载惯量，Jm代

表电机本身惯量。 

 

图 7-22 手动模式界面 

调整“环路参数”之后点击“修改”按钮，相关参数即下达给驱动器，直接运行可比对

效果。如图 7-23 所示在“控制模式”下拉框中可选择具体控制模式，详细用法介绍如下。 

7.6.1. 速度控制模式 

通过“速度控制模式”面板，可以方面快捷地使电机以用户期望的速度运行。除此之外

该模式下还有个“点动”控制功能，也非常好用。“速度控制模式”的界面内容如图 7-22

所示，相关参数和按钮的用法如下： 
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小窍门： 

 电机在运行过程中，点击“复位”按钮可使其快速变成零速状态，且轴端保持出力。 

 初次运行时为防止意外发生，可以使用“点动”功能。左键按住“点动”，电机运行。一旦发

现不对劲立即松开左键，电机轴端扭矩随即被撤掉。 

 左键按住“点动”相当于“应用”+“使能”，左键松掉“点动”相当于“取消使能”。 

 “反馈”下方的“水平滑动条”可以快速设置一个速度指令。 

 “水平滑动条”两端为 WMC-Tool 允许输入的最大和最小速度指令值，它又与 7.5.2 中的“速

度正向限值”和“速度反向限值”相对应。 

 速度环 PI参数可以在运行过程中不“取消使能”直接“修改”，从而对比前后参数的效果。 

注意： 

 加/减速度限值越大，则“使能”和“取消使能”时电机动静越大。若电机未固定，则电机可

能会跳起来。请注意安全。 

参数： 

 加/减速度限值：设定速度控制的加/减速度数值。 

 参考指令：用户给定的速度命令，它与“反馈”下方的“水平滑动条”控件联

动。 

 反馈：当前的电机转速反馈量。 

 点动速度：点动操作时的速度指令。 

按钮： 

 应用：把设定的“加/减速度限值”、速度“参考指令”下达给到驱动器。 

 复位：快捷地将速度指令改为 0 并下达给驱动器。 

 修改：将调整后的速度环 PI 参数下达给驱动器。 

 使能/取消使能：对应 servo on/off。在指令“应用”后，速度环参数也“修

改”后（如有必要），点击“使能”后，伺服电机开始运转。请注意安全。“使

能”状态下点击“取消使能”则电机轴端不出力。 

 点动：鼠标左键点击“点动”按钮不放时，电机将以“点动速度”值作速度闭

环运行，左键松开时则电机停止运行。 

 基本步骤： 

1) 设置加/减速度限值和速度指令，点击“应用”。 

2) 点击“使能”，电机运转。 

3) 点击“取消使能”，电机惯性停车。 

7.6.2. 位置控制模式 

通过“位置控制模式”面板，驱动器内部将会生成一条简单的位置指令 S 曲线，可以实

现简单的“点到点”（即“PTP”）位置模式运行。“位置控制模式”的界面内容如图 7-23

所示，相关参数和按钮的用法如下： 
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图 7-23 手动模式-位置控制模式 

 参数： 

 规划加速度/减速度：设定位置 S 曲线的加/减速度值。 

 规划速度：设定位置 S 曲线的速度上限值。 

 模式：可以选择位置控制是相对移动还是绝对移动。 

 参考指令：设定位置 S 曲线的目标位置值，可以 count 和 rev 为单位。 

 反馈：当前电机编码器反馈的位置值。 

按钮： 

 应用：把设定的“规划加速度/减速度”、“规划速度”和“参考指令”下达给

到驱动器。 

 复位：快捷地将目标位置指令改为 0，在绝对模式和相对模式下作用不相同。 

 修改：将调整后的位置环 PI 参数、前馈增益下达给驱动器。 

 使能/取消使能：对应 servo on/off，与“速度控制模式”作用相同。 
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小窍门： 

 电机装配绝对值编码器时，可通过设置“绝对式”的“参考指令”为 0 并使能运行，从而实现

编码器的绝对位置回零。 

 位置环 PI参数可在运行过程中不“取消使能”直接“修改”。 

 虽然 WA 伺服驱动器内部的轨迹发生器比较简单，但是借助它可以非常直观地看到前馈增益加

与不加的明显差别。 

注意： 

 电机以“绝对式”运行时，运行过程中若“取消使能”，请注意：在重新使能时电机会直接运

行，直至继续完成此前未走完的“绝对位置指令”后才停下。同样操作，“相对式”运行时再

次使能时电机保持停止状态。 

 电机以“相对式”运行时，点击“复位”仅将“参考指令”置为 0，但并不能使电机停止运行，电机

仍将按此前规划好的相对位移完成本次运动方才停止。 

 电机在位置模式运行时：绝对式可直接修改参考指令并立即生效；相对式只能修改指令但不能

直接生效。 

  

  

说明： 

 “手动模式”下的“位置模式”的位置指令曲线由 WA 伺服驱动器内部的轨迹发生器生成，比

较简单而且粗糙，无法与运动控制器生成的位置插补曲线相提并论。最终受运动控制器或软

PLC 控制时，主站下达的位置指令不经过驱动器内部的轨迹发生器（被旁路）。 

 基本步骤 – 绝对式： 

1) 设定的“规划加速度/减速度”、“规划速度”和绝对位置“参考指令”。 

2) 第二步可点击“应用”，也可不“应用”。 

3) 点击“使能”，电机就绪（轴端已出力锁止）。 

4) 若第二步时已点击“应用”，则“使能”后电机立即开始运行（参考指令不是

当前位置）。反之，电机保持不动，直至点击“应用”后才会运行。 

5)  点击“取消使能”，电机惯性停车。 

基本步骤 – 相对式： 

1) 设定的“规划加速度/减速度”、“规划速度”和相对位置“参考指令”。 

2) 点击“使能”，电机就绪（轴端已出力锁止）。此前若点击“应用”并不影响。 

3) 点击“应用”，电机相对当前位置移动“参考指令”设定的位置。 

4) 修改相对位移“参考指令”或者不修改，再点击“应用”，电机再相对当前位

置移动“参考指令”设定的位置。以此类推。 

5) 点击“取消使能”，电机惯性停车。 

7.6.3. 转矩控制模式 

通过“转矩控制模式”面板，可实现伺服电机以扭矩模式运行，典型常用于电机对拖测

试。“转矩控制模式”的界面内容如图 7-24 所示，相关参数和按钮的用法如下： 
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图 7-24 手动模式-转矩控制模式 

参数： 

 参考指令：转矩指令，以‰额定量为单位。 

按钮： 

 应用：把设定的扭矩指令下达给到驱动器。 

 复位：快捷地将目标扭矩指令改为 0，并下达给驱动器。 

 修改：将调整后的相关参数下达给驱动器。 

 使能/取消使能：对应 servo on/off，与“速度控制模式”作用相同。 

 基本步骤： 

1) 设定的转矩指令千分比数值. 

2) 点击“应用”或不操作。 

3) 点击“使能”。若第二步时已点击“应用”，则“使能”后电机立即开始运行

（若扭矩指令足以驱动电机运转）。反之，电机保持不动（因默认扭矩指令为

0‰，故轴端并不出力），直至点击“应用”后才会运行。 
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注意： 

 扭矩指令为额定扭矩的“千分比”而非“百分比”。 

 若电机轴端负载扭矩远小于设定的扭矩指令，则电机可能会飞车，请注意安全。 

说明： 

 编号：参数的识别号。名称：参数的名称。范围：参数值的最大最小值范围。值：参数的值。

单位：参数的单位。灰色底色：表示数据只读。白色底色：表示数据可写。 

 。 

注意： 

 注意参数修改输入后，必须点击左下角“应用”才能生效。 

 控制参数需要点击左上角的“刷新”才能重新读回驱动器内部的参数值。 

4)  点击“取消使能”，电机惯性停车。 

7.7. 参数状态 

7.7.1. 控制参数 

除了上述章节中提到的主要控制参数之外，WA 伺服驱动器内部还开放了更多可供用户

调整修改的控制参数，这张参数总表如图 7-25 所示。点击“参数状态”下的“控制参数”

即可激活 “控制参数”标签页。  

 

图 7-25 控制参数 
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说明： 

 实时数据无需“刷新”按钮，软件后台会定期刷新，周期时间为 500ms。 

 实时数据只可读不可写。 

小窍门： 

 一些比较常用的实时数据包括： 

1) 直流母线电压：可以以此判断输入电源情况。 

2) 逆变器、电机、整流器、制动电阻利用率：可帮助分析正常工况下这几者的利用率。 

3) 单圈、多圈位置反馈：可获知当前绝对值编码器的原始绝对位置信息。 

4) ID 电流参考指令：可判断驱动器是否开启弱磁控制。 

5) 电机温度、逆变器温度、编码器温度：可监控这几者的实时温度及温度变化情况，从侧面

可看出电机、伺服是否处于过载运行状态，以及编码器发热情况。 

7.7.2. 实时数据 

此窗口可以观测各个参数的实时变化，来判断驱动器和电机运行情况。 

 

图 7-26 实时参数 
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说明： 

 通过该表可在 EtherCAT 控制权下监控或修改相关对象字典的内容。 

 当受 EtherCAT主站控制时，建议不要修改一些重要的参数，以免发生意外。 

 与“控制参数”相同，该表需点击“刷新”才会自动更新数据。 

 与“控制参数”相同，该表需点击“应用”才会下发修改的数据。 

7.7.3. EtherCAT 行规 

通过“EtherCAT 行规”列表，可以观测、修改 EtherCAT 行规的相关参数（并非所有

参数），如图 7-27 所示。 

 
图 7-27 EtherCAT 行规参数列表 

7.7.4. 故障配置 

WA 伺服支持对可以配置的“故障”进行“故障动作”和“停机动作”配置，以及对相

对应的参数的设置，所有这些操作都可以在“故障配置”标签页中完成，如图 7-28 所示。 

故障动作包括：忽略、警告、警示、停止运行、禁止驱动。 

停机动作包括：自由停机、慢速停机、快速停机。停机动作只有在故障动作选择停止运

行和禁止驱动后才可以选择。 
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小窍门： 

 调试过程中如遇到一些不影响控制目的的不相关报警困扰，可以屏蔽后继续调试。 

 “相关参数”中可以设置对应报警项目的相关参数，从而调整报警时机或行为。 

 

图 7-28 故障配置 

故障配置页面的相关参数、内容说明： 

 故障码：故障代码。 

 忽略：故障新发生后，不做提示，不影响运行。 

 警告：故障发生后，在状态栏显示，故障发生条件消失后，故障显示自动消失。 

 警示：故障发生后，在状态栏和故障信息栏显示，不影响驱动器正常运行，执行故

障复位后可以清除故障。 

 停止运行：故障发生后，按照配置的停机动作受控停机，然后取消输出使能。需要

执行故障复位后才可以清除故障。 

 禁止驱动：故障发生后，按照配置的停机动作受控停机，然后取消输出使能，同时

禁止逆变模块功率输出。需要执行故障复位后才可以清除故障。 

 自由停机：取消输出使能，按照惯性自由停机。 

 慢速停机：按照慢速减速度限值来进行受控停机。 

 快速停机：按照快速减速度限值来进行受控停机。 

7.8. 示波器 

前文介绍了如何通过“手动模式”对速度控制模式、位置控制模式、转矩控制模式以及

测试模式等几种模式进行参数配置，实现控制电机运行、停止的目的。本节将介绍借助“示
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波器”功能可以选择性地把从下位机接收到的实时数据和批量数据用图形绘制出来，进行定

量和定性的辅助分析，如图 7-29 所示。 

 

图 7-29 示波器主界面 

实时模式和触发模式的公用按钮及参数说明： 

 常用按钮区： 

 屏幕最小化：“示波器”界面被设置为永远前端显示，可通过该按钮最小化。 

 坐标跟随切换：当鼠标位于“示波器”图形窗口时，可通过该按钮实现鼠标所

处时刻处各通道数据的“变量数值”显示或隐藏。 

 指针、放大、缩小：通过“放大”按钮可在图形窗口中框选放大感兴趣的波形，

而“缩小”按钮则直接将被放大的图形变成原图尺寸，若不想使用放大、缩小

按钮，则可通过“指针”按钮退出。 

 加载、保存数据：可将“图形显示区”一屏的波形数据保存为如下格式文

件：.txt、.png、.jpg、.gif、.bmp、.svg 和.pdf。当波形被保存为.txt 格式

时，可通过“加载”按钮离线调回。所加载的文件路径信息会在“通道操作

区”字体所在处显示出来。 

 保存图片：将当前波形保存为图片文件，相较“保存数据”仅少了.txt 输出。 

 快速截屏：快速将图形显示区的波形保存至剪贴板中，ctrl+v 即可粘贴。 

 模式切换区：切换实时模式和触发模式。 

 图形显示区：数据采集及波形显示区域，详见 7.9.1 和 7.9.2 章节。 

 波形属性设置区：设置对应模式下的波形属性参数。 

 通道操作区： 

 □通道 x：勾选□通道 x 后，对应通道监视被激活。 

 线条颜色：□通道 x 右侧的颜色拾取区可供用户自定义该通道对应信号的线条

颜色。 
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小窍门： 

 “保存数据”后“加载”，可实现现场调试完回驻地后对现场调试遇到问题作复盘分析。 

 “图形显示区”Y轴坐标是自适应的，通过“手动设置量程”将多个图形定于同标尺下。 

 信号下拉框：下拉选择欲观测的信号变量。 

 

图 7-30 观测变量选择界面 

 实时值：对应该通道信号的实时数据。 

 □手动设置量程：勾选后可激活对应通道波形的 Y 轴量程范围。 

 最大值、最小值：手动设置量程被勾选后，可设置 Y 轴量程的最大、最小值。 

 注 1：该按钮可展开、收起“通道操作区”。 

7.8.1. 实时模式 

实时模式常用于长时间、连续地检测相关变量的变化趋势及稳态运行结果。但鉴于实时

模式的最小采样周期只能达到 20ms，所以它不适合做更细节的定量分析。当上位机与下位

机建立通信连接后，勾选通道 x 并在其下方的下拉框中选择欲观测信号（最多可以选择 4

个），如图 7-31 所示。 

参数说明： 

 线宽：最终显示的波形线宽。 

 刷新时间：该实施模式下的数据采样周期。 

 实时数据点数：图形显示区一屏可显示的最多采样点数。 

 开始：开始观测。 

 停止：停止观测。 

 记录：保存较长时间的观测数据。 
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小窍门： 

 “保存数据”和“记录”区别在于：前者只记录一屏的数据，且可通过“加载”调回；后者可

在后台一致记录实时数据，最终的文件大小跟记录时间长短成正比，且不可“加载”调回。 

 如欲一屏可观测的数据点数更多时间更长，可增加“实时数据点数”。 

 
图 7-31 示波器 - 实时模式界面 

基本操作步骤： 

1) 选择“实时模式”。 

2) 设置波形属性，常用如刷新时间、实时数据点数。 

3) 勾选欲观测通道数。 

4) 选择欲观测通道信号变量。 

5) 点击“开始”， 观测开始。 

6) 若需长时间记录数据，则点选“记录”按钮并设置文件名和保存路径。 

7) 点击“停止”， 观测结束。 

7.8.2. 触发模式 

由于 USB 通道带宽及内部通讯协议限制，暂无法实现更高采样频率（50Hz 以上）连续

实时滚动监控，为实现更高采样频率（最高达 8kHz）观测变量的目的，可使用“触发模式。

故“触发模式”适用于获取更高采样频率的变量数据信息，从而进行更细节、更量化的分析。

“触发模式”的操作界面如图 7-32 所示。 

参数说明： 

 触发源：当“触发类型”为“自动”时，“触发源”不影响触发时机；反之，通过

选择合适的“触发源”再配合特定的“触发类型”（即触发方式），可实现特定条

件下的事件监控，即当“触发源”信号在“触发类型”过程中等于“触发值”时开
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始触发并记录各通道的数据，参见“触发类型”描述。 

 触发类型：触发模式时提供了 4 种触发类型。 

 自动：点击“触发”按钮后，无需满足触发条件，立刻开始数据采样。 

 上升沿：点击“触发”按钮后，当“触发源”对应的参数值在上升沿过程中等

于触发值时，开始数据采样。 

 下降沿：点击“触发”按钮后，当“触发源”对应的参数值在下降沿过程中等

于触发值时，开始数据采样。 

 上升沿、下降沿：点击“触发”按钮后，当“触发源”对应的参数值在上升沿

或者下降沿过程中等于触发值时，开始数据采样。 

 时间间隔：设置触发模式下数据采样的时间间隔，即采样周期。 

 触发值：对应于触发源选择的参数值，用于触发条件判断。 

按钮说明： 

 触发：开始触发，等待结果。 

 FFT：针对已获取的某个通道的变量波形进行 FFT 操作，详见 7.8.3。 

 
图 7-32 示波器 – 触发模式界面 

基本操作步骤 - 无条件触发： 

1) 触发类型选择“自动”。 

2) 选择期望的“时间间隔”。 

3) 点击“触发”。 

4) 等待数据采样完成（如图 7-33 所示）并观察分析波形结果。 

基本操作步骤 - 条件触发： 

1) 选择“触发源”。 

2) 设置“触发类型”。 
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小窍门： 

 “实时模式”用于观察宏观变化，“触发模式”用于观察微观变化，应灵活使用二者。 

 增加“时间间隔”（牺牲一些采样频率），可以增加采样时间窗口。 

3) 设置采样“时间间隔”。 

4) 设置“触发值”。 

5) 点击“触发”。 

6) 等待数据采样完成并观察分析波形结果。 

 

图 7-33 等待数据获取 

7.8.3. FFT 和 IFFT 

“触发模式”采样频率较“实时模式”高很多，对其结果进行快速傅里叶变换（FFT）

分析非常有意义，而实时模式不具备该功能。当“触发模式”数据采集完毕并绘制出来后，

选择单一通道，点击“FFT”按钮，即可开始 FFT 变换并绘制 FFT 结果，如图 7-34 所示。 

 
图 7-34 FFT 界面 

在“图形显示区”下方可查看除基波之外谐波幅值排前五位的频率点分布情况，格式为：

[x, y]，其中 x 为频率点，单位 Hz；y 为谐波分量幅值。在更高权限下，执行完 FFT 还会新

增一个“陷波滤波”按钮，点击可弹出“陷波滤波器设置”对话框，如下图所示。 
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注意： 

 由于“触发模式”一次只能获取 4096 个采样序列点，故 WMC-Tool 的 FFT 精度不是很高，故

相应的 FFT 结果仅供参考。 

 若系统并未发生谐振，即使 FFT 分析出有“振动频率”也不建议设置陷波滤波器。 

 FFT 一次只能分析一个信号，如需分析多个信号，需分开勾选通道号逐一执行 FFT 操作。 

小窍门： 

 如有需要，可在“陷波滤波器设置”对话框中勾选 FFT 识别出来的“振动频率”点，再通过点

击黑色的箭头即可将对应频率设置至“中心频率”中，也可以直接手动填写，最后“应用”。 

 通过“FFT Top 5”结果可快速获知幅值排前五位的谐波分量对应的频率点。 

 借助 FFT 和 IFFT 按钮可以在原始波形与 FFT 结果直接快速来回切换。 

 

图 7-35 陷波滤波器设置界面 

执行完“FFT”后该按钮将变成“IFFT”按钮,在 FFT 的基础上可点击“IFFT”进行反变换，

波形将变换成原始波形，如下图所示。 

  
图 7-36 IFFT 界面 
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7.9. 故障&警告 

在主界面的左下角“系统状态栏”中会实时显示驱动器的最新故障信息。如果需要查看

完整的故障信息，可以在左侧的“工程信息”窗口的树状结构中点击“故障&报警”节点，

也可以在“工作栏”中点击“△故障&报警”按钮，打开“故障&报警”标签页。在该页面

中可查看详细的故障信息，有些故障还包括“二级故障”，如图 7-37 所示。 

故障页面的相关内容说明： 

 日期时间：故障发生的时间。 

 故障码：故障的代码。 

 二级故障：故障是否有二级故障，若有，点击“获取”按钮可查看。 

 故障内容：故障的具体内容。 

 故障动作：故障对应的动作。 

 故障描述：故障的具体描述。 

 故障诊断：故障有可能发生的原因以及应对措施。 

 
图 7-37 故障报警界面 

故障页面的相关按钮说明： 

 故障复位：故障发生后，若故障已排查完成，可点击该按钮以清除故障提示。 

 历史故障：可以查阅以往历史故障信息，从此刻往前追溯可保存 64 个故障条目，

如图 7-38 所示。超过 64 条记录之后，更早的故障将被覆盖。 

 获取：当故障包含二级故障时，点击该按钮就查看详细信息，如图 7-39 所示。 
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小窍门： 

 现场不方便连接 WMC-Tool 时可通过 LCD 界面的第一行查看故障报警信息（如果有的话）。 

 遇到不太熟悉的故障时，可先仔细阅读“故障内容”描述和“故障诊断”提示获取排查思路，

如图 7-37 所示。若实在无从着手，可直接咨询我司技术支持人员。 

 若故障处理完成后无法通过“故障复位”清除故障，说明故障并未排除，需继续排查。 

说明： 

 并不是所有故障报警均可配置，有些故障无法配置故障动作和停机动作，比如厂家定义故障。 

 详细的 WA 系列伺服设计的所有故障报警内容表可参见《WA 系列伺服驱动器使用手册》。 

 

图 7-38 历史故障界面 

 
图 7-39 二级故障界面 

 

图 7-40 故障诊断内容 
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说明： 

 “简化调试向导”适合于适配 ZZ-Motor 的调试，或普通技术人员。 

 “完全调试向导”适合于适配第三方电机的调试，或资深技术人员。 

8. 调试向导 

第 7 章已详细介绍了“工程信息栏”中的“工程”标签页，具有一定技术背景的用户对

于调试使用 WA 伺服驱动器应当已无压力。在此基础上，为了达到更便捷地调试体验，我

们专门设计了“调试向导”功能，用户只需要按顺序依次执行相关操作即可。 

点击“快捷操作栏”的 或“工程信息栏”的 标签，即可

进入“调试向导”页面，如下图所示。左侧为“普通用户”及以下权限的配置，称为“简化

版调试向导”，右侧为“专业人员”及以上权限的配置，称为“完全版调试向导”。 

 

图 8-1 调试向导标签页面（普通用户、专业人员） 
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8.1. 简化版 

“简化版”调试向导相对于“完全版”少了“零位识别”和“相序检测”，因为 WA

伺服驱动器默认为适配 ZZ-Motor，驱动器、电机和电缆绝大多数场合均由我司提供，故无

需“零位识别”和“相序检测”。 

操作步骤说明 – 在线工程： 

在连接向导中选择“在线◎创建新工程”后，将“用户权限”切换成“普通用户”，再

在“工程信息栏”中点击“调试向导”标签，即如图 8-1 左侧的界面所示，其中只有“连

接”是灰色的（因为在线工程已连接驱动器了）。接下来介绍相关操作： 

1) 点击“1、驱动器”按钮： 

“标签活动区”出现“驱动器”标签页，如图 7-1 所示。用户仅需确认“驱动器型

号”、“主电源输入等级”、“制动电阻”参数是否正确即可。如有参数需要调整，

直接修改后点击“应用”即可。 

2) 点击“2、电机”按钮： 

“标签活动区”出现“电机”标签页，如图 7-2 所示。用户仅需确认“电机参数来

源”、“电机型号”、“电机类型”、“电机参数”等是否正确即可。 

3) 点击“3、编码器”按钮： 

“标签活动区”出现“编码器”标签页，如图 7-7 所示。用户仅需确认“编码器类

型”、编码器信息等是否正确即可。 

4) 相较“离线工程”最大的区别是已成功连接驱动器，故略过“连接”按钮。 

5) 点击“自整定”按钮： 

“标签活动区”出现“自整定”标签页，如图 7-17 所示。调整好合适的参数后进

行整定即可。至此，所有准备工作都完成了。 

6) 最后，点击“手动模式”按钮，以实际运行效果验证参数是否合适。 

7) 参数确认后，执行 。 

操作步骤说明 –离线工程： 

在连接向导中选择“离线◎创建新工程”或“离线◎打开已有工程”后，经过必要操作

进入工程界面后，将“用户权限”切换成“普通用户”，再在“工程信息栏”中点击“调试

向导”标签，即如图 8-2 所示。相对于在线工程，此时“连接”按钮是可操作的，而“4、

自整定”和“手动模式”按钮是灰色的（因为处于离线状态）。接下来介绍相关操作： 

1) 前 3 步与“新建在线工程”操作一致。 

2) 点击“连接”按钮： 

WMC-Tool 此时将比较“工程参数”与“驱动器参数”的差异，用户仅需选择一

套参数即可，如图 6-2 所示。成功后，“连接”按钮呈灰色状态，“4、自整定”

和“手动模式”按钮被激活。 

3) 5~7 步与“新建在线工程”操作一致。 
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图 8-2 新建离线工程时的简化版调试向导界面 

8.2. 完全版 

“完全版”调试向导相对于“简化版”多了“零位识别”和“相序检测”，因此操作者

需要多进行两项操作（实际操作时也可以忽略）。 

操作步骤说明 – 在线工程： 

在连接向导中选择“在线◎创建新工程”（此时“用户权限”默认为“专业人员”），

在“工程信息栏”中点击“调试向导”标签，即如图 8-1 右侧的界面所示，其中只有“连

接”是灰色的（因为在线工程已连接驱动器了）。接下来介绍相关操作： 

1) 前 4 步与简化版“新建在线工程”调试向导操作一致。 

2) 点击“4、零位识别”按钮： 

“标签活动区”出现“零位识别”标签页，如图 7-11 所示。用户仅需调整合适的

转矩百分比进行零位识别即可。若识别失败，请检查电机动力电缆和反馈电缆与伺

服驱动器的连接是否正确。 

3) 点击“5、相序检测”按钮： 

“标签活动区”出现“相序检测”标签页，如图 7-13 所示。用户仅需设置合适的

测量距离进行检测即可。若相序检测多次均失败，请调整电机动力线相序后从步骤

2）开始。 

4) 剩余步骤与简化版“新建离线工程”调试向导 5)6)7)操作一致。 
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小窍门： 

 “调试向导”实现了“工程”调试操作的简化，用户也可以直接在“工程”里操作。 

 其它的操作和设置以第 7章介绍为准，已非常详细。 

操作步骤说明 –离线工程： 

在连接向导中选择“离线◎创建新工程”或“离线◎打开已有工程”后，经过必要操作

进入工程界面后，在“工程信息栏”中点击“调试向导”标签，即如图 8-3 所示。相对于在

线工程，此时“连接”按钮是可操作的，而“4、零位识别”、“5、相序检测”、“6、自

整定”和“手动模式”按钮是灰色的（因为处于离线状态）。接下来介绍相关操作： 

1) 前 3 步与完全版“新建在线工程”调试向导操作一致。 

2) 点击“连接”按钮： 

WMC-Tool 此时将比较“工程参数”与“驱动器参数”的差异，用户仅需选择一

套参数即可，如图 6-2 所示。成功后，“连接”按钮呈灰色状态，“4、零位识别”、

“5、相序检测”、“6、自整定”和“手动模式”按钮被激活。 

3) 剩余步骤与完全版“新建在线工程”调试向导操作 2)3)4)一致。 

 

图 8-3 新建离线工程时的完全版调试向导界面 
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