
模块4　 报警信息检测及故障排查

• 4. 1　 系统中常见报警信息

• 4. 2　 伺服驱动器报警信息

• 4. 3　 控制器报警信息
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4. 1　系统中常见报警信息

• 4. 1. 1　系统信息类型
• 系统信息类型分为32 种, 8 个组别, 通过对组别进行选择, 可在信息列

表中限制只显示同一组别的系统信息, 如错误或警告等。可以通过查
看系统报警所显示的信息图标, 初步判断机器人报警的原因和故障, 如
图4-2 所示。

• 系统的信息类型图标和说明见表4-1。

• 4. 1. 2　系统信息状态
• 系统信息状态表示当前系统信息的操作级别和当前信息所处状态。系

统信息状态说明见表4-2。
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4. 2　伺服驱动器报警信息

• 4. 2. 1　伺服驱动器按键功能
• 伺服驱动器面板及按键如图4-3 所示。

• 在其显示面板下方有四个按键, 分别是MODE、INC、DEC 和ENTER
。各按键的功能见表4-3。

• 4. 2. 2　伺服驱动器报警及其诊断
• 1. 伺服驱动器报警号及其说明

• 机器人伺服电动机在工作中遇到问题时, 示教器报警管理界面中出现
报警状态, 会在电控柜内其相应的伺服驱动器显示屏中出现报警号, 如
图4-4 所示。
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4. 2　伺服驱动器报警信息

• 常见的伺服驱动器报警见表4-4。
• 其中, A45、A46、A47、A48、A51 需要对绝对值报警清除, 才可对

报警复位。由于多圈信息已不对, 所以通常要将多圈数据清零。

• 2. 部分报警号产生的原因及解决办法

• 部分报警号产生的原因及解决办法如下:
• (1) 过载报警A04
• 产生原因:
• ①机械卡死(或机器人碰撞)。
• ②电动机抱闸没有打开。
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4. 2　伺服驱动器报警信息

• ③动力线缺相。

• 解决办法:
• 1) 机械卡死

• ①清除驱动器A04 报警信息。

• ②将机器人恢复至安全位置。

• ③查看各轴零点是否偏移, 根据需要进行零点恢复。

• 2) 电动机抱闸没有打开

• ①首先测量本体抱闸线是否断路(41、42、43、44、45、46)。
• ②测量继电器模块上对应的轴抱闸是否有24 V 直流电压(41、42、43

、44、45、46)。
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4. 2　伺服驱动器报警信息

• ③查看伺服电动机的抱闸线是否接触不良。

• 3) 动力线缺相

• ①检查驱动器伺服电动机插头输出电压是否正常(U、V、W)。
• ②电柜和机器人本体上的航空插头是否有退针。

• (2) 编码器报警A10、A11
• 产生原因:
• ①编码器接头接触不良或没有插。

• ②编码器电缆损坏。

• ③电动机编码器硬件损坏。
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4. 2　伺服驱动器报警信息

• 解决办法:
• ①检查插头, 重新接好。

• ②检查电缆有误损坏。

• ③无法修复, 需要维修。避免方法: 安装电动机时, 不可用力敲击电动
机轴或编码器部件。

• (3) 过流报警A12
• 产生原因:
• 伺服驱动器与伺服电动机间的配线有误或短路。

• 解决办法:
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4. 2　伺服驱动器报警信息

• 检查配线, 进行正确配线。

• (4) 驱动器A47 报警

• 1) 问题现象

• ①驱动器报警A47。
• ②更换新3. 6 V 电池后, 关机时间长了以后, 开机还会报A47。
• 2) 产生原因

• ①编码器航插(公插头) 弯曲了。

• ②编码器对应的正负极接反了。

• 3) 解决办法

上一页 下一页 返回



4. 2　伺服驱动器报警信息

• ①更换新的航插针(需退针器、航插针、内六角扳手、螺丝刀、新的3. 
6 V 电池带盒子)。

• ②调换两根正负极线。

• (5) 上电驱动无显示, 或只显示“bb”, 电动机不运行

• 1) 上电驱动无显示

• 解决办法:
• 接线错误, 控制板未得电, 即L1C、L2C 未得电。

• 2) 显示“bb”, 电动机不运行

• 解决办法:
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4. 2　伺服驱动器报警信息

• ①伺服没有使能。

• 给伺服使能信号。

• ②驱动没有得电。

• 接线错误, 驱动板未得电, 即L1、L2、L3 未得电。

• (6) A46 (多圈信息溢出)
• 产生原因:
• 编码器数据超出范围。

• 解决办法:
• 清除驱动器上的A46 报警代码(Fn010、Fn011)。
• (7) A51 (编码器多圈信息出错)
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4. 2　伺服驱动器报警信息

• 产生原因:
• ①编码器未接电池或者电池电压不足3. 6 V。
• ②电压正常情况下, 驱动器未接电, 电动机因外部原因转动加速度过大

。

• 解决办法:
• ①编码器未接电池或者电池电压不足3. 6 V: 清除驱动器A47 报警

(Fn010、Fn011)。
• ②电压正常情况下, 驱动器未接电, 电动机因外部原因转动加速度过大

: 清除驱动器报警A51 (Fn010、Fn011)。
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4. 2　伺服驱动器报警信息

• 方法如下:
• a. 按MODE 键, 选择辅助功能模式。

• b. 按INC 键或DEC 键, 选择清除绝对值编码器相关错误的功能号码
Fn011。

• c. 按下ENTER 键, 显示如下:
• d. 按下MODE 键进行清除操作。
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4. 2　伺服驱动器报警信息

• e. 操作完成。

• ③检测编码器线是否连接好。

• ④更换新的驱动器。

• (8) A50 (编码器通信超时)
• 产生原因及解决办法:
• 1) 原因

• 编码器线没连接好。

• 解决办法:
• ①检查编码器线是否通路;
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4. 2　伺服驱动器报警信息

• ②本体线、航空插头、驱动器上CN2 插头线是否接触不好。

• 2) 原因

• 编码器信号受干扰。

• 解决办法:
• ①检查本体编码器线的屏蔽线是否断了;
• ②检查驱动器上的CN2 插头内的屏蔽线是否接触不好;
• ③避开现场的强干扰源;
• ④检查进线电源的地线是否按要求连接。

• 3) 原因

• 编码器线受损。
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4. 2　伺服驱动器报警信息

• 解决办法:
• ①检查航插里的编码器线是否有退针;
• ②更换新的编码器线。

• 4) 原因

• 驱动器损坏。

• 解决办法:
• 更换新的驱动器。
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4. 3　控制器报警信息

• 系统开机过程中, 机器人控制器显示信息会随着开机状态而发生变化, 
在对机器人应用维护中, 应能根据面板显示的信息, 诊断机器人是否处
于正常工作状态中。常见的控制器报警及状态显示见表4-5。
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图4-2　系统信息列表
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表4-1　系统的信息类型图标和说明
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表4-2　系统信息状态说明
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图4-3　伺服驱动器面板及按键
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表4-3　伺服驱动器面板按键功能
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图4-4　伺服驱动器报警显示
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表4-4　伺服驱动器报警代号及说明
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表4-5　控制器报警及状态显示
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