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SC 1801 P 适配有刷和无刷电机 1 A 544 – 545
SC 1801 F 适配有刷和无刷电机 1 A 546 – 547
SC 1801 S 适配有刷和无刷电机 1 A 548 – 549
SC 2402 P 适配有刷和无刷电机 2 A 550 – 551
SC 2804 S 适配有刷和无刷电机 4 A 552 – 553
SC 5004 P 适配有刷和无刷电机 4 A 554 – 555
SC 5008 S 适配有刷和无刷电机 8 A 556 – 557

MCDC 3002 P 适配有刷电机 2 A 564 – 565
MCDC 3002 S 适配有刷电机 2 A 566 – 567
MCDC 3003 P 适配有刷电机 3 A 568 – 569
MCDC 3006 S 适配有刷电机 6 A 570 – 571
MCBL 3002 P 适配无刷电机 2 A 572 – 573
MCBL 3002 F 适配无刷电机 2 A 574 – 575
MCBL 3002 S 适配无刷电机 2 A 576 – 577
MCBL 3003 P 适配无刷电机 3 A 578 – 579
MCBL 3006 S 适配无刷电机 6 A 580 – 581
MCBL 3002 P AES 适配带绝对式编码器的无刷电机 2 A 582 – 583
MCBL 3002 F AES 适配带绝对式编码器的无刷电机 2 A 584 – 585
MCBL 3002 S AES 适配带绝对式编码器的无刷电机 2 A 586 – 587
MCBL 3003 P AES 适配带绝对式编码器的无刷电机 3 A 588 – 589
MCBL 3006 S AES 适配带绝对式编码器的无刷电机 6 A 590 – 591
MCLM 3002 P 适配直线电机  2 A 592 – 593
MCLM 3002 F 适配直线电机  2 A 594 – 595
MCLM 3002 S 适配直线电机  2 A 596 – 597
MCLM 3003 P 适配直线电机 3 A 598 – 599
MCLM 3006 S 适配直线电机 6 A 600 – 601
MC 5004 P 有刷、无刷和直线电机通配 4 A 608 – 609
MC 5004 P STO 无刷和直线电机通配 4 A 610 – 611
MC 5005 S 有刷、无刷和直线电机通配 5 A 612 – 613
MC 5010 S 有刷、无刷和直线电机通配 10 A 614 – 615
MCST 3601 适配步进电机 1 A 620 – 621

调速驱动器 页码

运动控制器 页码

调速驱动器

调速驱动器
技术信息

产品代码

SC 调速驱动器
28 最高电源电压 (28 V)
04 最大持续输出电流 (4 A)
S 带外壳和螺钉压紧式接线端 
3530  运行模式

适配带数字霍尔传感器的直流无刷电机）

SC 28 04 S 3530

联机示意图

USB 接口

带数字或模拟霍尔传感器的
直流无刷伺服电机

带绝对编码器 (AES) 
的直流无刷伺服电机

无霍尔传感器的直流无刷伺服电机
无传感器驱动）

带编码器和适配板（选配）
的直流有刷电机

至客户应用

基本技术信息

FAULHABER 调速驱动器具有高动态的调速特性： 

■ 带和不带增量式编码器的有刷电机

■ 带模拟或数字霍尔传感器的无刷电机

■ 带绝对式编码器的无刷电机

■  带数字霍尔传感器和增量式编码器的无刷电机

根据尺寸与出厂设置的不同，调速驱动器可适配不同的电机与
传感器组合。
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SC 1801 • • • • (2) (2)

SC 2402/2804 • • • • (1) (2) (2)

SC 5004/5008 - • - • (1) (2) (2)

1) 电机也可选配增量式编码器
2) 可选配

凭借不同尺寸以及灵活的连接方式，可广泛应用于实验室技术
与装备制造、自动化科技、取放装置、机械工具以及泵等领
域。
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基本技术信息

调速驱动调速驱动器可通过Motion Manager软件联机，以调整
输入信号的类型与调速比例、工作模式和控制参数等。联机时
建议使用USB编程扩展板。

调速驱动器有带外壳和无外壳的版本。带外壳的采用螺钉压紧
式接线，无外壳的裸板可直接插入客户主板。

接口 - 分离式输入/输出端口

�  模拟输入端用以输入PWM或模拟电压信号调速

�  数字输入端用以输入电机转向控制信号

�  数字输出端可设定为频率或故障信号输出端

注意

设备的安装与调试说明书，以及FAULHABER Motion Manager
软件，可按需索取或从www.faulhaber.cn下载。并非所有调速
驱动器都适用于全部工作模式，详情请参阅对应的技术参数和
技术手册。

优势

■  结构紧凑

■  电流和电压可调

■  接线精简

■  多种版本以适配不同电机

■  具备限流功能（保护电机）

■  使用编程扩展板，可通过Motion Manager软件配置驱动参
数

■  涵盖 广泛系列的 有刷电机和无刷直流伺服电机

调速驱动器

调速驱动器
技术信息

产品代码

SC 调速驱动器
28 最高电源电压 (28 V)
04 最大持续输出电流 (4 A)
S 带外壳和螺钉压紧式接线端 
3530  运行模式

适配带数字霍尔传感器的直流无刷电机）

SC 28 04 S 3530

联机示意图

USB 接口

带数字或模拟霍尔传感器的
直流无刷伺服电机

带绝对编码器 (AES) 
的直流无刷伺服电机

无霍尔传感器的直流无刷伺服电机
无传感器驱动）

带编码器和适配板（选配）
的直流有刷电机

至客户应用

基本技术信息

FAULHABER 调速驱动器具有高动态的调速特性： 

■ 带和不带增量式编码器的有刷电机

■ 带模拟或数字霍尔传感器的无刷电机

■ 带绝对式编码器的无刷电机

■  带数字霍尔传感器和增量式编码器的无刷电机

根据尺寸与出厂设置的不同，调速驱动器可适配不同的电机与
传感器组合。
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SC 1801 • • • • (2) (2)

SC 2402/2804 • • • • (1) (2) (2)

SC 5004/5008 - • - • (1) (2) (2)

1) 电机也可选配增量式编码器
2) 可选配

凭借不同尺寸以及灵活的连接方式，可广泛应用于实验室技术
与装备制造、自动化科技、取放装置、机械工具以及泵等领
域。
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工作模式

调速驱动器通过参数可调的PI调节器实现对电机的调速控制。

电机转速由所配的传感器系统或电机工作电流（无传感器时）
测定，具体由不同版本驱动器的设置确定。

目标转速由输入的模拟电压或PWM信号设定。电机转向由单独
的输入端控制，转速值可由频率信号输出端读取。

驱动器还支持以纯功放或恒速模式驱动电机。

带数字或模拟霍尔传感器的无刷电机

采用“无刷电机搭配霍尔传感器”的配置时，霍尔传感器为电
机提供换向信号并测定电机转速。

无传感器的无刷电机（无传感器驱动）

这种配置下，反电动势替代霍尔传感器提供换向信号并用于调
速控制。

带绝对式编码器的无刷电机

此模式需要相关硬件支持。该配置下，编码器提供绝对位置数
据用以换向和调速。得益于编码器信号的高分辨率，此模式下
能实现很低的速度。

带数字霍尔传感器的无刷电机外加制动/使能信号输入

这种配置下除了基本的调速控制外，附加的制动/使能输入端可
连接到上位控制器，例如PLC或自动故障防护电路。

带数字霍尔传感器和编码器的无刷电机

这种配置下，霍尔传感器提供换向信号，而转速反馈信号由增
量式编码器提供。高分辨率的编码器可支持极低速控制。

带编码器的有刷电机

采用“有刷电机带编码器”的配置时，电机由调速驱动器控
制，增量式编码器反馈电机的实际转速。

不带编码器的有刷电机

采用无传感器有刷电机的配置时，电机由调速驱动器控制，然
而根据负载条件，转速可由反电动势计算，或根据负载由IxR补
偿测定。
这种工作模式必须将驱动参数匹配电机型号。

此外，使用FAULHABER Motion Manager软件还可修改以下
参数：

■  控制参数

■  限流输出

■  恒速驱动

■  编码器分辨率

■  通过模拟或PWM信号设定速度目标值

■  最大转速或调速区间

防护特性

FAULHABER调速驱动器根据电机的负载特性来测定电机的绕组
温度，在动态工作中，所允许的峰值电流为持续电流值的2倍。
当负载持续增大时，将以所设的持续电流为限流值。

对于重载且需要频繁切换转向的应用，建议使用运动控制器。

特殊功能

针对特殊应用需要，可以在出厂前通过额外输入端增加特殊功
能，比变速运动、双恒速切换或更复杂的运动过程。这样
FAULHABER调速驱动器就可以最大程度的满足特殊应用需求。

调速驱动器
功能概述与工作模式
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[A]
是指驱动器在名义电压及条件下，电机在参数表所注明的时间
内间歇工作（S2模式，冷启动无额外散热）、负载恒定、不超
过发热限制时，所能输出的最大电流值。除非另有定义，峰值
电流值为持续电流值的两倍。

[A]
整个系统的耗电中，驱动电路所占的部分。

显示了在标称条件下驱动器的最低和最高工作温度。

是指外壳材料，必要时还包括表面处理方式。

[g]
同一型号标准控制器的典型质量，可能随部件的不同而不同。

与电机组合时可以达到的转速取决于可用电压、电机类型和所
选调速驱动器的最大处理速度。

最大转速范围针对的是有一对磁极的电机。若电机的磁极对不
止一个，则转速范围相应缩小。

最大
转速

=

最大转速，对应磁极对数量 1

所连接电机的
磁极对数量

调速驱动器的以下数据是在名义电压以及22°C的环境温度下
计算得出。

调速驱动器的电机和驱动电路分离供电并共地，若有必要，它
们也可共用一个电源。

[V DC]
是指驱动电路所允许的电压范围。

[V DC]
是指所连接电机所允许的电压范围。

ƒƒ [kHz]
脉宽调制（PWM）输出，实质上是在两个电压值之间来回跳
动。调速驱动器所连接的电机，其电气时间常数很小，较高的
PWM开关频率有助于降低损耗。

ηη [%]
调速驱动器输出功率与消耗之比。

[A]
是指22°C的环境温度下，驱动器在无额外散热条件下，能持
续输出提供给所连接电机的最大电流。

 PWM 输出，两象限控制 
 驱动参数通过计算机配置 

驱动器供电电压  U P  4 ... 18
电机供电电压  U mot  1,8 ... 18
PWM 开关频率  1)  f PWM  96
驱动器电路效率 95

20190716_EPIM-Vorlage_Steuerungen_dff.indd   1 24.01.20   15:10

功能概述与工作模式
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FAULHABER运动控制器（以下简称驱动器）有带外壳和无外壳
两种规格，可与有刷、无刷和直线电机一起，组成高动态的定
位控制系统。驱动器通过FAULHABER Motion Manager软件进
行配置。

驱动器可接入CANopen或EtherCAT（仅3.0代支持）网络，同
时也支持RS232这样的简单网络。驱动器在网络中作为从站工
作，不具备控制其它运动轴的主站功能。 

使用Motion Manager软件进行初始化设置后，驱动器还可脱离
通信接口单机工作。

■  用于无刷、直流和直线电机驱动控制的成熟技术

■  配置和启动非常简单

■  众多配置选项

特性比较

■ 电机：最大30V ■ 电机：最大50V
■ 驱动电路：最大30V，可选配分离供电 ■ 驱动电路：最大50V，标配为分离供电

2A 3 / 6A 4A 5 / 10A

3A 10A 12A 15 / 30A

■ MCDC:  有刷 + 编码器
■ MCBL: 无刷 + 模拟霍尔
■ MCLM: 直线 + 模拟霍尔

■   带位置/转速传感器的有刷电机
■   带位置/转速传感器的无刷电机
■   带位置/转速传感器的直线电机

参见适配电机组合类型 ■   有刷电机：增量1)，AES编码器1)，SSI编码器1)，
模拟信号（电位计/转速计）

■   无刷/直线电机 数字霍尔，数字霍尔+编码器1)，
模拟霍尔，AES编码器1)，SSI编码器1)，模拟信号
电位计/转速计）

MCDC：
数字输入：  最多5
数字输出：  最多1
模拟输入±10V： 1

MCBL/MCLM：
数字输入：  最多3
数字输出：  最多1
模拟输入±10V： 1

数字输入：  8
数字输出：  3
模拟输入 ±10V：  2

数字输入：  3
数字输出：  2
模拟输入 ±10V： 2

可配置为接入第二参考编码器（减速电机模式）。
视配置的不同，并非所有端口都可用。

可配置为接入第二参考编码器（减速电机模式）。

RS232或CANopen USB，RS232和/或CANopen，EtherCAT

 位置、速度和限流   位置、速度和电流/转矩（推力）

■  取决于接口类型，RS版本支持通过通信接口
或模拟信号控制位置、速度和限流

■   规划模式控制位置（PP）和速度（PV）
■   周期同步控制位置、转速、或扭矩（CSP、CSV或CST）
■   模拟信号控制位置、速度、转矩（推力）或电压
APC、AVC、ATC、纯功放模式）

所有工作模式下均为线性梯形曲线 PP和PV模式下可选直线加速或正弦加速度曲线

RS232接口的版本支持 所有版本均支持存储至多8段运动程序，程序支持密码保护

1)  带和不带线驱动均支持

■  已成功运用于医疗和实验室技术、设备制造、自动化、医疗
技术和航空

■  可选尺寸非常小的版本

特性和功能全面超越2.5代驱动器的新一代产品。

■  功率更大，速度更快，新增工作模式 

■  一种型号兼容所有电机类型与反馈系统

■  输入输出端口功能灵活对应目标值与实际值

■  更多的输入输出端口和通信接口

■  支持BASIC语言编写的运动程序以简化控制，
所有通信接口因此都支持局部自动化

■  扩展的诊断功能

■  通过Motion Manager 6.0简单初始化

6
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驱动器

技术信息

带模拟霍尔传感器的直流无刷伺服电机

带模拟霍尔传感器的直流无刷伺服电机

带编码器和适配板（选配）的直流有刷电机

CANopen
USB
RS232

MC 运动控制器
BL 适配无刷直流电机
30 最高电源电压(30 V)
06 最大持续输出电流(6 A)
S 带外壳和螺钉压紧式接线端
CO CAN接口

MC BL 30  06 S CO

■  结构紧凑

■  通过RS232或CAN 接口进行控制

■  接线精简

■  通过FAULHABER Motion Manager软件和USB接口配置参数

■  配件丰富

■  简单启动

第2.5代FAULHABER驱动器适用于控制不同电机和传感器系统
的高动态定位系统。

■  MCDC 300x：带增量式编码器的直流电机

■  MCBL 300x：带模拟霍尔信号的无刷电机

■  MCLM 300x：带模拟霍尔信号的直线电机

作为伺服控制器，除了定位控制之外，驱动器也支持调速控
制。内置的电流控制器可限制电机的输出转矩（推力），并防
止电机或驱动器过载。

2.5代驱动器有不同的尺寸和性能等级可供选择，并可以通过
RS232或者CAN接口联网。除了连接计算机之外，也可与各种
的常见工业控制器联机。

驱动器有带外壳和无外壳的版本。带外壳的采用螺钉压紧式接
线，无外壳的裸板可直接插入客户主板。

7
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驱动电机运动至预设的目标位置，并在过程中限定电机速度与
位置区间。驱动器可动态适应各种不同负载。支持限位开关或
参考点开关进行位置初始化。

驱动器通过PI调速控制电机达到目标速度无持续偏差。

限制电机的最大电流为所设的峰值电流以保护驱动器。通过建
模计算发热量，在必要时将电机最大电流降为所设的持续电流
值。

定位和调速过程中，可设定电机的最大正负加速度与最高速
度。

RS版本的驱动器可写入编制的运动程序，从而实现脱离RS232
接口自主工作。

■ 防静电放电（ESD）

■ 驱动电路和电机的过载保护

■ 过热保护

■ 电机处于发电状态下的过压保护

■  定位控制 
– 由通信接口设定目标值
–通过模拟信号设定目标值
– 减速电机模式
–步进模式

■  调速控制 
– 由通信接口设定目标值
– 通过模拟信号设定目标值

■  转矩控制 
– 由通信接口设定目标值
–通过模拟信号设定目标值

■ 作为伺服放大器的纯功放模式

■ 规划定位模式（PP）

■ 规划调速模式（PV）

■ 寻零模式

电机和驱动电路可选择分离供电（这对关键性安全应用很重
要）。这将占用第三输入端。可提供适配不同驱动器的编程扩
展板与接插件。可根据客户需求预置驱动参数。

根据不同的工作模式，目标值可由通信接口、模拟电压、
PWM信号或正交脉冲信号给定。

出厂默认为故障输出端，可配置为数字输入端，也可在调速或
定位控制中，作为输出端指示速度或位置到达。

作为参考开关。

根据驱动器型号的不同，支持下面所列的位置和速度传感器
之一。

相位差为120°的三个模拟霍尔信号，适用于直流无刷伺服电
机和直流无刷伺服直线电机。

适用于直流有刷电机，或作为附加传感器用于直流无刷伺服电
机。

配置、组网和接口
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FAULHABER 2.5代直流无刷伺服单元有两种联网接口。

设备制造和所有无更高级别控制器的应用。网络模式下，一个
RS232串口可连接多个RS驱动器。

使用可编程逻辑控制器（PLC）控制驱动器时的最佳选
择——直接通过CANopen接口连接或通过网关，例如
Profibus、ProfiNET或EtherCAT联机。

连接计算机的最高波特率为115 kBd。一个RS232串口可接入多
个驱动器。作为上位机的计算机无需特别设定。该接口还支持
驱动数据的在线解析。

编程和操作全面使用ASCII指令。指令可通过电脑上的
FAULHABER Motion Manager”软件或其它上位控制电脑输
入。 

此外，还可使用这些指令创建一个完整的运动程序并写入驱动
器。当驱动器设定为通过模拟输入端进行调速或定位控制、或
当其工作在步进模式、电子齿轮模式时，可脱离RS232串口工
作。

为了确保与众多不同应用设备的最佳匹配，可以选用带
CANopen接口的控制器型号。CANopen接口可以内置于小型
的电子模块内，因此该总线系统非常适用于微驱动通信。它的
尺寸紧凑，通信过程效率高，非常适合工业自动化领域。

CO版本提供CiA402标准规范的工作模式。所有参数直接存于对
象字典中。因此，驱动器的配置既可使用FAULHABER Motion 
Manager软件，也可选择自动化市场中常见的标准配置工具。

CO版本特别适合与不同的CANopen设备组网，或接入PLC上位
机。动态PDO映射功能让CAN网效能更高。

配置、组网和接口
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带节点保护的NMT ·

波特率 最大为1 Mbit，LSS

紧急对象EMCY ·
同步对象SYNCH ·
服务数据对象SDO 1 x

过程数据对象PDO 4路接收
4路发送
全部为动态映射

PDO序号 可调

配置 Motion Manager，
5.0以上版本

参数解析 任一PDO

标准工作模式

- 调速控制
- 定位控制 
- 寻零

·

该型号控制器支持符合CiA 301 V4.02标准的CANopen通信协
议。节点地址与波特率通过底层服务（LSS）协议设定，该协
议符合CiA 305 V1.11版标准规范。 

进行此项设置时，建议您使用最新版的FAULHABER Motion 
Manager。

设备的安装、调试、通信和功能手册以及FAULHABER Motion 
Manage软件，可按需索取或从www.faulhaber.cn下载。
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驱动电机运动至预设的目标位置，并在过程中限定电机速度与
位置区间。驱动器可动态适应各种不同负载。支持限位开关或
参考点开关进行位置初始化。

驱动器通过PI调速控制电机达到目标速度无持续偏差。

限制电机的最大电流为所设的峰值电流以保护驱动器。通过建
模计算发热量，在必要时将电机最大电流降为所设的持续电流
值。

定位和调速过程中，可设定电机的最大正负加速度与最高速
度。

RS版本的驱动器可写入编制的运动程序，从而实现脱离RS232
接口自主工作。

■ 防静电放电（ESD）

■ 驱动电路和电机的过载保护

■ 过热保护

■ 电机处于发电状态下的过压保护

■  定位控制 
– 由通信接口设定目标值
–通过模拟信号设定目标值
– 减速电机模式
–步进模式

■  调速控制 
– 由通信接口设定目标值
– 通过模拟信号设定目标值

■  转矩控制 
– 由通信接口设定目标值
–通过模拟信号设定目标值

■ 作为伺服放大器的纯功放模式

■ 规划定位模式（PP）

■ 规划调速模式（PV）

■ 寻零模式

电机和驱动电路可选择分离供电（这对关键性安全应用很重
要）。这将占用第三输入端。可提供适配不同驱动器的编程扩
展板与接插件。可根据客户需求预置驱动参数。

根据不同的工作模式，目标值可由通信接口、模拟电压、
PWM信号或正交脉冲信号给定。

出厂默认为故障输出端，可配置为数字输入端，也可在调速或
定位控制中，作为输出端指示速度或位置到达。

作为参考开关。

根据驱动器型号的不同，支持下面所列的位置和速度传感器
之一。

相位差为120°的三个模拟霍尔信号，适用于直流无刷伺服电
机和直流无刷伺服直线电机。

适用于直流有刷电机，或作为附加传感器用于直流无刷伺服电
机。

配置、组网和接口
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 2.5代，PWM 输出，四象限控制带 
 RS232 或 CAN 通讯接口 

驱动器供电电压  U B /U EL  8 ... 30
电机供电电压  1)  --/U B  0 ... 30
PWM 开关频率  f PWM  78,12
驱动器电路效率 95

[A]
是指驱动器在名义电压及条件下，电机在参数表所注明的时间
内间歇工作（S2模式，冷启动无额外散热）、负载恒定、不
超过发热限制时，所能输出的最大电流值。根据规格和型号版
本，峰值电流与持续电流的比值最高可以达到三倍。

[A]
整个系统的耗电中，驱动电路所占的部分。

显示了在标称条件下驱动器的最低和最高工作温度。

是指外壳材料，必要时还包括表面处理方式。

[g]
由于不同接口的组件各异，所以标准驱动器的重量也略有不
同。

与电机组合时可以达到的转速取决于可用电压、电机类型和所
选直流无刷伺服单元的最大处理速度。

最大转速范围针对的是有一对磁极的电机。若电机的磁极对不
止一个，则转速范围相应缩小。

最大
转速

=

最大转速，对应磁极对数量 1

所连接电机的
磁极对数量

以下数据是在名义电压以及22°C的环境温度下计算得出。标
准型号的驱动器没有单独的电机和驱动电路供电输入端，但可
以额外配置（通过第3输入端）。

[V DC]
是指驱动电路所允许的电压范围。

[V DC]
是指所连接电机所允许的电压范围。

ƒƒ [kHz]
脉宽调制（PWM）输出，实质上是在两个电压值之间来回跳
动。连接驱动器的电机，其电气时间常数很小，较高的PWM开
关频率有助于降低损耗。

ηη [%]
驱动器输出功率与消耗之比。

[A]
是指22°C的环境温度下，驱动器在无额外散热条件下，能持
续输出提供给所连接电机的最大电流。

配置、组网和接口
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运动控制器
技术信息

特性

FAULHABER第三代驱动器作为高动态特性的定位控制器，历
经了优化调校，全面支持FAULHABER直流有刷、无刷和直线
电机。利用6.0及更高版本的 FAULHABER Motion Manager 软
件，可在初始化驱动器时选定电机种类与型号。

作为伺服控制器，除了定位控制之外，驱动器也支持调速和电
流控制。多种传感器可用于反馈电机速度与位置的实际值。限
位开关和参考点开关信号可直接接入。

控制对象的目标值可由通信接口给定，也可通过模拟电压或
PWM信号，或是存储于驱动器内的运动程序确定。

视型号的不同，驱动器配备有USB和RS232，CANopen或可选
的EtherCAT通信接口。驱动器的所有功能，无论何种通信接
口，均可不受限地全部使用。

产品代码

MC 运动控制器
50 最高电源电压(50 V)
05 最大持续输出电流(5 A)
S 带外壳和接插式端口
RS RS232接口

MC  50 05  S RS

12



工作模式

电机控制

电流、速度和位置由串级控制器控制。依靠路径规划，即使最
快运动也能以可重复的方式精准控制。可调滤波器可匹配和支
持多种编码器系统与负载。

运动曲线

规划模式控制位置（PP）和速度（PV）下，可预设最大加速
度、急停负加速度和最高速度等参数。

脱机程控

驱动器至多可写入8段BASIC运动程序，并可设定某段在驱动器
开机后自动运行。程序支持加密以限制访问。

保护和诊断功能

FAULHABER第3.0代驱动器利用发热模型的计算来防止电机和
驱动电路过载。驱动电路时刻监测电源电压并可提供反馈，从
而在动态工作期间保护外部设备免受过压。

规划模式下的定位（PP）与调速（PV）

某些应用中只需指定终到目标。运动参数由驱动器的过程规划
器确定，例如正负加速度和最高转速等。这种方式适用于标准
网络，例如RS232串行或CANopen网络。

位置周期同步（CSP）/速度周期同步（CSV）/

转矩周期同步（CST）

对于高级控制器的应用，无论单轴运动还是多轴联动，运动参
数都由上位机规划，上位机周期性下发位置、速度和转矩的目
标值，刷新率一般为几毫秒。这种周期性同步的方式特别适用
于EtherCAT，在CANopen网络中也可使用。

模拟位置控制（APC）/模拟速度控制（AVC）/

模拟转矩控制（ATC）

适用于目标值通过模拟量给定的应用，例如通过直连的参考编
码器。这种模式适合无上位控制器的单机工作。

对
象

字
典

错误处理

设备控制 电机控制

诊断

硬件驱动

+

–

3.0代FAULHABER驱动器有四种尺寸和四种输出功率（尺寸和功
率并不完全对应）：

■  MC 3001 – 持续电流高达1.4 A，可直接插入主板，

尤其适合与低功率范围的电机产品组合。

■  MC 3603 – 持续电流最高可达3A，尤其适合与中、低功率范围

的电机组合。

■  MC 5004 – 最大持续电流为 4A，可直接插入配套母板，

提供最多的输入/输出端口。

■  MC 5005 – 最大持续电流5A，可理想搭配FAULHABER产品线中

的大多数电机。

■  MC 5010 – 最大持续电流高达10A，适用于高功率需求。

搭配高动态的无刷电机时尤为理想。

该系统的用途多种多样：如实验室自动化、工业设备制造、
自动化系统、机器人和航空等。

驱动器和电机由预配的接插端子或延长电缆连接。所有适配的
电机，都有对应的选配连接附件。

优势

■ 一款驱动器兼容所有电机和编码器反馈系统

■ 高动态控制

■ 完美适配FAULHABER有刷、无刷和直线电机

■ 目标值和实际值接口丰富

■ 所有型号都支持脱机程控

■ 接插式连接简单可靠

■ LED状态指示灯提供快速反馈

■  调试使用免费的FAULHABER Motion Manager 6.0
以上版本软件

■ 各种安装配件一应俱全

13



伺服放大器（纯功放模式）

这种模式下，驱动器仅限流控制功能生效。所有的控制均在上
位机形成闭环，目标值可由通信接口或模拟输入端给定。

接口 - 分离式输入/输出端口

3 - 8个数字输入端，用于连接限位与参考开关，或接入参考编
码器信号。输入端的逻辑状态可切换。

两个模拟输入端（±10V）可用以输入模拟控制信号或实际值
反馈信号。

2 - 3个数字输出端可用于故障输出，例如输出制动生效信号，
或根据设定输出故障诊断信号。

接口 - 位置编码器

FAULHABER第3.0代驱动器支持微型电机常见的所有速度和位
置反馈器件，例如模拟或数字霍尔传感器、带或不带线驱动的
增量式编码器、AES或其它同步串口（SSI）输出的绝对式编码
器等。

选配

除了MC 3001系列产品外，所有控制器均可在出厂时额外选择
装配EtherCAT接口。

对于高动态应用，制动斩波器可以帮助吸收电机的再生电能。

运动控制器
技术信息

联网

RS - 带RS232接口

当作为嵌入式控制器时，驱动器可作为设备组件，应用于各
种领域。选择组网模式，一个RS232串口可接入多个RS版驱动
器，波特率在9600Bd到115kBd之间。

CO � 遵从CiA 402标准规范的CANopen

这类驱动器可由PLC控制——通过CANopen接口直连或经由
Profibus/ProfiNET或EtherCAT上的网关。支持动态PDO映射、
节点保护与心跳报文。目标值和实际值的典型刷新频率为10 
ms。

ET - EtherCAT

这类驱动器带有EtherCAT接口，通过遵从CiA 402标准规范的
CoE伺服控制协议编址。特别适合协同高性能工业控制器工
作，支持多轴联动的规划与插补。目标值和实际值刷新频率最
快达0.5 ms。

接口 - 总线连接

配置

第3.0代驱动器全部带有USB接口。它主要是用于驱动器的初始
化设置。当然，使用USB转RS232或USB转CAN的转接卡也同
样可以。

驱动器的所有功能，无论何种通信接口，均可不受限地全部使
用。

通信接口甚至支持并行使用。因此，当驱动器通过CANopen
或EtherCAT接口并入某工业接口后，还可以同时通过USB口与
计算机联机，例如使用参数解析功能进行分析和诊断。
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运动控制器

基本技术信息

系统描述

第3.0代驱动器分带外壳和无外壳两种规格，包括MC3001  
MC5004  MC 5005和MC 5010三个系列，均可通配有刷、无刷
和直线电机。驱动器通过FAULHABER Motion Manager软件
进行配置。

驱动器可接入CANopen或EtherCAT网络，同时也支持RS232
这样的简单网络。 

驱动器在网络中作为从站工作，不具备控制其它运动轴的主站
功能。 

使用Motion Manager软件进行初始化设置后，驱动器还可脱
离通信接口单机工作。

MC 3001系列控制器可以通过板对板连接器或排针连接器（取
决于所用的反馈部件）与不同的主板进行插接。

通过一条50针的插槽，MC 5004可插入母板使用。

在FAULHABER的标准产品范围内，有多种不同的单轴至四轴
主板可供选择。

MC 5005和MC 5010可通过安装孔固定在平面底座上，也可使
用选配附件安装在导轨上。

改型和配件

FAULHABER将其标准产品进行改型以满足客户的特定需
求，FAULHABER第3.0代驱动器所支持的改型项目与配件如
下：

■ 电源侧和电机侧连接电缆

■ 编码器适配器套件

■ 接头套件

■ MC 3001 / MC 5004适用的母板

■ 编程扩展板

■ 入门套件

■  定制主板，特殊配置和固件 

伺服放大器（纯功放模式）

这种模式下，驱动器仅限流控制功能生效。所有的控制均在上
位机形成闭环，目标值可由通信接口或模拟输入端给定。

接口 - 分离式输入/输出端口

3 - 8个数字输入端，用于连接限位与参考开关，或接入参考编
码器信号。输入端的逻辑状态可切换。

两个模拟输入端（±10V）可用以输入模拟控制信号或实际值
反馈信号。

2 - 3个数字输出端可用于故障输出，例如输出制动生效信号，
或根据设定输出故障诊断信号。

接口 - 位置编码器

FAULHABER第3.0代驱动器支持微型电机常见的所有速度和位
置反馈器件，例如模拟或数字霍尔传感器、带或不带线驱动的
增量式编码器、AES或其它同步串口（SSI）输出的绝对式编码
器等。

选配

除了MC 3001系列产品外，所有控制器均可在出厂时额外选择
装配EtherCAT接口。

对于高动态应用，制动斩波器可以帮助吸收电机的再生电能。

运动控制器
技术信息

联网

RS - 带RS232接口

当作为嵌入式控制器时，驱动器可作为设备组件，应用于各
种领域。选择组网模式，一个RS232串口可接入多个RS版驱动
器，波特率在9600Bd到115kBd之间。

CO � 遵从CiA 402标准规范的CANopen

这类驱动器可由PLC控制——通过CANopen接口直连或经由
Profibus/ProfiNET或EtherCAT上的网关。支持动态PDO映射、
节点保护与心跳报文。目标值和实际值的典型刷新频率为10 
ms。

ET - EtherCAT

这类驱动器带有EtherCAT接口，通过遵从CiA 402标准规范的
CoE伺服控制协议编址。特别适合协同高性能工业控制器工
作，支持多轴联动的规划与插补。目标值和实际值刷新频率最
快达0.5 ms。

接口 - 总线连接

配置

第3.0代驱动器全部带有USB接口。它主要是用于驱动器的初始
化设置。当然，使用USB转RS232或USB转CAN的转接卡也同
样可以。

驱动器的所有功能，无论何种通信接口，均可不受限地全部使
用。

通信接口甚至支持并行使用。因此，当驱动器通过CANopen
或EtherCAT接口并入某工业接口后，还可以同时通过USB口与
计算机联机，例如使用参数解析功能进行分析和诊断。

最大峰值输出电流Imax. [A]
是指驱动器在名义电压及条件下，电机在参数表所注明的时间
内间歇工作（S2模式，冷启动无额外散热）、负载恒定、不超
过发热限制时，所能输出的最大电流值。除非另有定义，峰值
电流值为持续电流值的三倍。

驱动电路工作电流Iel [A]
整个系统的耗电中，驱动电路所占的部分。

工作温度范围 [°C]
显示了在标称条件下驱动器的最低和最高工作温度。

质量 [g]
由于不同接口的组件各异，所以标准驱动器的重量也略有不
同。

注意

转速范围

与电机组合时可以达到的转速取决于可用电压、电机类型和所
选直流无刷伺服单元的最大处理速度。

最大转速范围针对的是有一对磁极的电机。若电机的磁极对不
止一个，则转速范围相应缩小。

最大
转速

=

最大转速，对应磁极对数量 1

所连接电机的
磁极对数

手册/软件

设备的安装、调试、通信和功能手册以及FAULHABER Motion 
Manager软件，可按需索取或从www.faulhaber.cn下载。

技术参数说明

驱动器的以下数据是在名义电压以及22°C的环境温度下计算
得出。

第3.0代驱动器的电机和驱动电路分离供电并共地，若有必要，
它们也可共用一个电源。

驱动电路供电电压Up [V DC]
是指驱动电路所允许的电压范围。

电机供电电压 Umot [V DC]
是指连接驱动器的电机的允许供电电压范围。

PWM开关频率ƒƒPWM [kHz]
脉宽调制（PWM）输出，实质上是在两个电压值之间来回跳
动。具有钟形电枢的电机，其电气时间常数很小，较高的PWM
开关频率有助于降低损耗。第3.0代驱动器其值频率固定为
100kHz，通过脉冲生成（中心对齐波形），作用于电机上的开
关频率为生成频率的两倍。

功效ηη [%]
驱动器的输出功率与消耗功率之比。

最大持续输出电流Idauer [A]
是指22°C的环境温度下，驱动器在无额外散热条件下，能持
续输出提供给所连接电机的最大电流。
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 3.0代，PWM 输出，四象限控制带 RS232，CANopen 
或 EtherCAT 通讯接口 

驱动器供电电压  U P  12 ... 50 V DC
电机供电电压  U mot  0 ... 50 V DC
PWM 开关频率  f PWM  100 kHz
驱动器电路效率   η  95 %
最大连续输出电流  I cont  4 A
最大峰值输出电流  1)  I max  12 A
驱动电路待机电流 (电压 U P   =24V)  l el  RS / CO: 0,06   ET: 0,07 A
工作温度范围 -40 ... +85 °C
重量 RS / CO: 22   ET: 47 g

连接Motion Manager6.0配置 RS232 / USB RS232 / USB
现场总线 RS232 / CANopen EtherCAT

  驱动无刷、直流和直线电机。 

  支持的传感器系统：绝对值编码器（AES或SSI），增量编码器（光
电或磁电式）、霍尔传感器（数字或模拟）、测速发电机。 

  使用模拟霍尔传感器作为位置编码器时的位置分辨率：每转4096个
增量 

  8个数字输入端、3个数字输出端、2个模拟输入端、可灵活设置。 

  通过现场总线，正交信号，脉冲和方向或模拟输入端确定目标参数
设定值 

  所有版本均支持脱机运动程序 

工作模式 PP、PV、PT、CSP、CSV、CST和寻零模式（符合IEC 61800-7-201和IEC 61800-7-301标准）
也可通过模拟信号给定目标位置、转速和转矩，还支持纯功放模式，作为伺服放大器使用。

1磁极对数无刷 电机 的 转速 范围 正弦波换向时0min -1  至30000min -1  
（或者方波换向时最高60000min -1 ）

运动程序 最多存入8段独立程序（BASIC），可设定其中一个开机后自动运行。

附加功能 探针输入、接入第二增量式编码器，制动控制。

状态指示与参数解析 LED指示状态，支持直采和选采两种数据采集功能。

电机类型 直流、无刷和直线电机

 1)  S2运行最多1秒

 有关技术资料和使用寿命，
请见“技术信息”。 

 © DR. FRITZ FAULHABER GMBH & CO. KG 
 规格若有变更，恕不另行通知。 
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基本技术信息

系统描述

第3.0代驱动器分带外壳和无外壳两种规格，包括MC 3001  
MC 3603  MC 5004  MC 5005和MC 5010三个系列，均可通
配有刷、无刷和直线电机。驱动器通过FAULHABER Motion 
Manager软件进行配置。

驱动器可接入CANopen或EtherCAT网络，同时也支持RS232
这样的简单网络。 

驱动器在网络中作为从站工作，不具备控制其它运动轴的主站
功能。 

使用Motion Manager软件进行初始化设置后，驱动器还可脱
离通信接口单机工作。

MC 3001系列控制器可以通过板对板连接器或排针连接器（取
决于所用的反馈部件）与不同的主板进行插接。

通过一条50针的插槽，MC 5004可插入母板使用。

在FAULHABER的标准产品范围内，有多种不同的单轴至四轴
主板可供选择。

MC 3603  MC 5005和MC 5010可通过安装孔固定在平面底座
上，也可使用选配附件安装在导轨上。

改型和配件

FAULHABER将其标准产品进行改型以满足客户的特定需
求，FAULHABER第3.0代驱动器所支持的改型项目与配件如
下：

■ 电源侧和电机侧连接电缆

■ 编码器适配器套件

■ 接头套件

■ MC 3001 / MC 5004适用的母板

■ 编程扩展板

■ 入门套件

■  定制主板，特殊配置和固件 
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最大峰值输出电流Imax. [A]
是指驱动器在名义电压及条件下，电机在参数表所注明的时间
内间歇工作（S2模式，冷启动无额外散热）、负载恒定、不超
过发热限制时，所能输出的最大电流值。除非另有定义，峰值
电流值为持续电流值的三倍。

驱动电路工作电流Iel [A]
整个系统的耗电中，驱动电路所占的部分。

工作温度范围 [°C]
显示了在标称条件下驱动器的最低和最高工作温度。

质量 [g]
由于不同接口的组件各异，所以标准驱动器的重量也略有不
同。

注意

转速范围

与电机组合时可以达到的转速取决于可用电压、电机类型和所
选直流无刷伺服单元的最大处理速度。

最大转速范围针对的是有一对磁极的电机。若电机的磁极对不
止一个，则转速范围相应缩小。

最大
转速

=

最大转速，对应磁极对数量 1

所连接电机的
磁极对数

手册/软件

设备的安装、调试、通信和功能手册以及FAULHABER Motion 
Manager软件，可按需索取或从www.faulhaber.cn下载。

技术参数说明

驱动器的以下数据是在名义电压以及22°C的环境温度下计算
得出。

第3.0代驱动器的电机和驱动电路分离供电并共地，若有必要，
它们也可共用一个电源。

驱动电路供电电压Up [V DC]
是指驱动电路所允许的电压范围。

电机供电电压 Umot [V DC]
是指连接驱动器的电机的允许供电电压范围。

PWM开关频率ƒƒPWM [kHz]
脉宽调制（PWM）输出，实质上是在两个电压值之间来回跳
动。具有钟形电枢的电机，其电气时间常数很小，较高的PWM
开关频率有助于降低损耗。第3.0代驱动器其值频率固定为
100kHz，通过脉冲生成（中心对齐波形），作用于电机上的开
关频率为生成频率的两倍。

功效ηη [%]
驱动器的输出功率与消耗功率之比。

最大持续输出电流Idauer [A]
是指22°C的环境温度下，驱动器在无额外散热条件下，能持
续输出提供给所连接电机的最大电流。
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 3.0代，PWM 输出，四象限控制带 RS232，CANopen 
或 EtherCAT 通讯接口 

驱动器供电电压  U P  12 ... 50 V DC
电机供电电压  U mot  0 ... 50 V DC
PWM 开关频率  f PWM  100 kHz
驱动器电路效率   η  95 %
最大连续输出电流  I cont  4 A
最大峰值输出电流  1)  I max  12 A
驱动电路待机电流 (电压 U P   =24V)  l el  RS / CO: 0,06   ET: 0,07 A
工作温度范围 -40 ... +85 °C
重量 RS / CO: 22   ET: 47 g

连接Motion Manager6.0配置 RS232 / USB RS232 / USB
现场总线 RS232 / CANopen EtherCAT

  驱动无刷、直流和直线电机。 

  支持的传感器系统：绝对值编码器（AES或SSI），增量编码器（光
电或磁电式）、霍尔传感器（数字或模拟）、测速发电机。 

  使用模拟霍尔传感器作为位置编码器时的位置分辨率：每转4096个
增量 

  8个数字输入端、3个数字输出端、2个模拟输入端、可灵活设置。 

  通过现场总线，正交信号，脉冲和方向或模拟输入端确定目标参数
设定值 

  所有版本均支持脱机运动程序 

工作模式 PP、PV、PT、CSP、CSV、CST和寻零模式（符合IEC 61800-7-201和IEC 61800-7-301标准）
也可通过模拟信号给定目标位置、转速和转矩，还支持纯功放模式，作为伺服放大器使用。

1磁极对数无刷 电机 的 转速 范围 正弦波换向时0min -1  至30000min -1  
（或者方波换向时最高60000min -1 ）

运动程序 最多存入8段独立程序（BASIC），可设定其中一个开机后自动运行。

附加功能 探针输入、接入第二增量式编码器，制动控制。

状态指示与参数解析 LED指示状态，支持直采和选采两种数据采集功能。

电机类型 直流、无刷和直线电机

 1)  S2运行最多1秒

 有关技术资料和使用寿命，
请见“技术信息”。 

 © DR. FRITZ FAULHABER GMBH & CO. KG 
 规格若有变更，恕不另行通知。 
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运动控制器

基本技术信息

系统描述

第3.0代驱动器分带外壳和无外壳两种规格，包括MC3001  
MC5004  MC 5005和MC 5010三个系列，均可通配有刷、无刷
和直线电机。驱动器通过FAULHABER Motion Manager软件
进行配置。

驱动器可接入CANopen或EtherCAT网络，同时也支持RS232
这样的简单网络。 

驱动器在网络中作为从站工作，不具备控制其它运动轴的主站
功能。 

使用Motion Manager软件进行初始化设置后，驱动器还可脱
离通信接口单机工作。

MC 3001系列控制器可以通过板对板连接器或排针连接器（取
决于所用的反馈部件）与不同的主板进行插接。

通过一条50针的插槽，MC 5004可插入母板使用。

在FAULHABER的标准产品范围内，有多种不同的单轴至四轴
主板可供选择。

MC 5005和MC 5010可通过安装孔固定在平面底座上，也可使
用选配附件安装在导轨上。

改型和配件

FAULHABER将其标准产品进行改型以满足客户的特定需
求，FAULHABER第3.0代驱动器所支持的改型项目与配件如
下：

■ 电源侧和电机侧连接电缆

■ 编码器适配器套件

■ 接头套件

■ MC 3001 / MC 5004适用的母板

■ 编程扩展板

■ 入门套件

■  定制主板，特殊配置和固件 

伺服放大器（纯功放模式）

这种模式下，驱动器仅限流控制功能生效。所有的控制均在上
位机形成闭环，目标值可由通信接口或模拟输入端给定。

接口 - 分离式输入/输出端口

3 - 8个数字输入端，用于连接限位与参考开关，或接入参考编
码器信号。输入端的逻辑状态可切换。

两个模拟输入端（±10V）可用以输入模拟控制信号或实际值
反馈信号。

2 - 3个数字输出端可用于故障输出，例如输出制动生效信号，
或根据设定输出故障诊断信号。

接口 - 位置编码器

FAULHABER第3.0代驱动器支持微型电机常见的所有速度和位
置反馈器件，例如模拟或数字霍尔传感器、带或不带线驱动的
增量式编码器、AES或其它同步串口（SSI）输出的绝对式编码
器等。

选配

除了MC 3001系列产品外，所有控制器均可在出厂时额外选择
装配EtherCAT接口。

对于高动态应用，制动斩波器可以帮助吸收电机的再生电能。

运动控制器
技术信息

联网

RS - 带RS232接口

当作为嵌入式控制器时，驱动器可作为设备组件，应用于各
种领域。选择组网模式，一个RS232串口可接入多个RS版驱动
器，波特率在9600Bd到115kBd之间。

CO � 遵从CiA 402标准规范的CANopen

这类驱动器可由PLC控制——通过CANopen接口直连或经由
Profibus/ProfiNET或EtherCAT上的网关。支持动态PDO映射、
节点保护与心跳报文。目标值和实际值的典型刷新频率为10 
ms。

ET - EtherCAT

这类驱动器带有EtherCAT接口，通过遵从CiA 402标准规范的
CoE伺服控制协议编址。特别适合协同高性能工业控制器工
作，支持多轴联动的规划与插补。目标值和实际值刷新频率最
快达0.5 ms。

接口 - 总线连接

配置

第3.0代驱动器全部带有USB接口。它主要是用于驱动器的初始
化设置。当然，使用USB转RS232或USB转CAN的转接卡也同
样可以。

驱动器的所有功能，无论何种通信接口，均可不受限地全部使
用。

通信接口甚至支持并行使用。因此，当驱动器通过CANopen
或EtherCAT接口并入某工业接口后，还可以同时通过USB口与
计算机联机，例如使用参数解析功能进行分析和诊断。

最大峰值输出电流Imax. [A]
是指驱动器在名义电压及条件下，电机在参数表所注明的时间
内间歇工作（S2模式，冷启动无额外散热）、负载恒定、不超
过发热限制时，所能输出的最大电流值。除非另有定义，峰值
电流值为持续电流值的三倍。

驱动电路工作电流Iel [A]
整个系统的耗电中，驱动电路所占的部分。

工作温度范围 [°C]
显示了在标称条件下驱动器的最低和最高工作温度。

质量 [g]
由于不同接口的组件各异，所以标准驱动器的重量也略有不
同。

注意

转速范围

与电机组合时可以达到的转速取决于可用电压、电机类型和所
选直流无刷伺服单元的最大处理速度。

最大转速范围针对的是有一对磁极的电机。若电机的磁极对不
止一个，则转速范围相应缩小。

最大
转速

=

最大转速，对应磁极对数量 1

所连接电机的
磁极对数

手册/软件

设备的安装、调试、通信和功能手册以及FAULHABER Motion 
Manager软件，可按需索取或从www.faulhaber.cn下载。

技术参数说明

驱动器的以下数据是在名义电压以及22°C的环境温度下计算
得出。

第3.0代驱动器的电机和驱动电路分离供电并共地，若有必要，
它们也可共用一个电源。

驱动电路供电电压Up [V DC]
是指驱动电路所允许的电压范围。

电机供电电压 Umot [V DC]
是指连接驱动器的电机的允许供电电压范围。

PWM开关频率ƒƒPWM [kHz]
脉宽调制（PWM）输出，实质上是在两个电压值之间来回跳
动。具有钟形电枢的电机，其电气时间常数很小，较高的PWM
开关频率有助于降低损耗。第3.0代驱动器其值频率固定为
100kHz，通过脉冲生成（中心对齐波形），作用于电机上的开
关频率为生成频率的两倍。

功效ηη [%]
驱动器的输出功率与消耗功率之比。

最大持续输出电流Idauer [A]
是指22°C的环境温度下，驱动器在无额外散热条件下，能持
续输出提供给所连接电机的最大电流。
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 3.0代，PWM 输出，四象限控制带 RS232，CANopen 
或 EtherCAT 通讯接口 

驱动器供电电压  U P  12 ... 50 V DC
电机供电电压  U mot  0 ... 50 V DC
PWM 开关频率  f PWM  100 kHz
驱动器电路效率   η  95 %
最大连续输出电流  I cont  4 A
最大峰值输出电流  1)  I max  12 A
驱动电路待机电流 (电压 U P   =24V)  l el  RS / CO: 0,06   ET: 0,07 A
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 有关技术资料和使用寿命，
请见“技术信息”。 

 © DR. FRITZ FAULHABER GMBH & CO. KG 
 规格若有变更，恕不另行通知。 
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运动控制器
软件

FAULHABER Motion Manager软件
强大的FAULHABER Motion Manager软件，可用于调速驱动器
和运动控制器的初始化设置与调试。

软件支持RS232、USB和CANopen接口，根据联机驱动器型号
的不同，可能需要编程扩展板，例如通过USB口配置调速驱动
器的时候。

软件的图形用户界面，保证了操作的统一性和直观性。

软件特性包括：

■ 支持向导式联机操作

■ 通过节点资源管理器访问联机设备

■  针对不同的产品系列，使用便捷而协
调的对话框配置驱动器功能与参数

■ 在线的关联帮助

■ 对运动控制器和伺服单元还有以下专用功能支持：

 –   参数图析，以曲线图析驱动参数 

 –   宏操作执行运动程序

 –   运动程序和VB脚本程序的开发环境

Motion Manager 6的新特性：

■  全新用户界面，带窗口停靠功能

■  节点资源管理器带有运动项目管理功能

■  支持第3.0代驱动器

 –   以路径识别方式配置驱动器

 –   扩展的参数图析功能

 –   更多工具用于驱动器的控制与参数整定

支持的接口 运动控制器

伺服单元

调速驱动器

调速驱动单元

RS232 • •

USB • •

CANopen •

运动控制器

适用于Microsoft Windows操作系统的FAULHABER Motion 
Manager可从www.faulhaber.cn免费下载。

初始化和配置

FAULHABER Motion Manager可帮助用户访问联机驱动器的设
置和参数。 

软件为驱动器的初始化设置提供向导式操作。所选通信接口上
检测到的驱动器，会显示在节点资源管理器中。 

当前通信接口与所显示的各项设置，可保存为运动项目文件。

可执行和保存的运动程序，其创建、编辑、传输和执行都可在
软件中操作，软件还支持运动程序的调试与排错。 

驱动器的操控可通过以下方式实现： 

■  图形操作元件

■  指令输入

■  宏操作功能

■  VB脚本程序（VBScipt）

诸如目标值和实际值此类的控制参数，可使用参数图析功能，
以选采或直采的方式进行数据采集。此外，还有其它工具可用
于创建和优化控制参数。

17



157

运动控制器

适用于Microsoft Windows操作系统的FAULHABER Motion 
Manager可从www.faulhaber.cn免费下载。

初始化和配置

FAULHABER Motion Manager可帮助用户访问联机驱动器的设
置和参数。 

软件为驱动器的初始化设置提供向导式操作。所选通信接口上
检测到的驱动器，会显示在节点资源管理器中。 

当前通信接口与所显示的各项设置，可保存为运动项目文件。

可执行和保存的运动程序，其创建、编辑、传输和执行都可在
软件中操作，软件还支持运动程序的调试与排错。 

驱动器的操控可通过以下方式实现： 

■  图形操作元件

■  指令输入

■  宏操作功能

■  VB脚本程序（VBScipt）

诸如目标值和实际值此类的控制参数，可使用参数图析功能，
以选采或直采的方式进行数据采集。此外，还有其它工具可用
于创建和优化控制参数。

156

运动控制器
软件

FAULHABER Motion Manager软件
强大的FAULHABER Motion Manager软件，可用于调速驱动器
和运动控制器的初始化设置与调试。

软件支持RS232、USB和CANopen接口，根据联机驱动器型号
的不同，可能需要编程扩展板，例如通过USB口配置调速驱动
器的时候。

软件的图形用户界面，保证了操作的统一性和直观性。

软件特性包括：

■ 支持向导式联机操作

■ 通过节点资源管理器访问联机设备

■  针对不同的产品系列，使用便捷而协
调的对话框配置驱动器功能与参数

■ 在线的关联帮助

■ 对运动控制器和伺服单元还有以下专用功能支持：

 –   参数图析，以曲线图析驱动参数 

 –   宏操作执行运动程序

 –   运动程序和VB脚本程序的开发环境

Motion Manager 6的新特性：

■  全新用户界面，带窗口停靠功能

■  节点资源管理器带有运动项目管理功能

■  支持第3.0代驱动器

 –   以路径识别方式配置驱动器

 –   扩展的参数图析功能

 –   更多工具用于驱动器的控制与参数整定

支持的接口 运动控制器

伺服单元

调速驱动器

调速驱动单元

RS232 • •

USB • •

CANopen •

运动控制器

适用于Microsoft Windows操作系统的FAULHABER Motion 
Manager可从www.faulhaber.cn免费下载。

初始化和配置

FAULHABER Motion Manager可帮助用户访问联机驱动器的设
置和参数。 

软件为驱动器的初始化设置提供向导式操作。所选通信接口上
检测到的驱动器，会显示在节点资源管理器中。 

当前通信接口与所显示的各项设置，可保存为运动项目文件。

可执行和保存的运动程序，其创建、编辑、传输和执行都可在
软件中操作，软件还支持运动程序的调试与排错。 

驱动器的操控可通过以下方式实现： 

■  图形操作元件

■  指令输入

■  宏操作功能

■  VB脚本程序（VBScipt）

诸如目标值和实际值此类的控制参数，可使用参数图析功能，
以选采或直采的方式进行数据采集。此外，还有其它工具可用
于创建和优化控制参数。

18



158

运动控制器

步进电机运动控制器
技术信息

特性

FAULHABER步进电机运动控制器，是专为微型步进电机量身定
制的高动态定位控制器。

除了可控制FAULHABER全部步进电机之外，它还支持三轴联动
需再加两块控制板）及众多功能，例如参考位置搜索和编码器

管理等。

驱动器包含全套集成开发环境，可通过全面而友好的用户界
面，体验全部功能。

集成式的系统不仅节省空间，同时还因接线精简，安装也变得
非常简单。

联机示意图

柔性印刷电路板适配器

从接线端焊出引线

带Molex端子的标准电缆

USB

优势

■ 完全可以通过软件进行编程设置（图形用户界面）

■ USB接口

■ 9V…36VDC / 50mA 至 1.1A

■ 最高支持1/256微步驱动

■ 4个通用型输入端口和7个通用型输出端口

■ 支持脉冲加方向信号的直驱模式

■ 参考信号输入（用于寻零功能）

■ 与LabView兼容

■ 驱动板尺寸：68mm x 47.5mm

产品代码

MC 运动控制器
ST 步进电机  
36  最高供电电压(36V)
01 最大持续输出电流(1A)

MC ST 36  01
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运动控制器

步进电机运动控制器
技术信息

特性
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步进电机运动控制器
技术信息

主要特性

运动控制器

■ 实时运动曲线计算

■  联机修改电机参数（如位置、转速、加速度）

■  高性能微处理器用于整体系统控制和串行通信协议处理

双极两相步进电机驱动器

■ 至多支持1/256微步驱动

■ 高效操作，低能耗

■ 动态电流控制

■ 内置保护功能

软件

■  TMCL™: 可独立运行或远程操作

■  基于计算机的应用开发软件 TMCL™ – 
可免费提供集成开发环境。

工作模式

脱机程控

板载存储器可存入程序，在系统上电时自动运行。它可响应外
部信号，例如数字输入输出端口、编码器和传感器信号等等。
标准的处理器指令集以及完整的电机定位控制功能列表，均可
提供给程序员。

直接模式

利用集成开发环境中的“直接模式”，用户可通过USB接口，
逐条发送控制指令到控制器。借助于专用的图形用户界面，状
态信息和电机的位置/转速值等可实时读取。 

远程软件

任意用户都可开发软件，通过USB接口远程操作控制器。控制
器支持Labview和C++库。 

特殊功能

转速曲线

用户可设定电机运动中的转速曲线。后者可根据完整的参数计
算界面设定，协助用户找到最合适的转速值。

StallGuard™�专利技术
该专利为电机失速探测，可检测到电机失步并作出反应，也可
用于检测各种因素所导致的电机堵转。

CoolStep™�专利技术
当负载变化时，自动调整电机的工作电流。此功能有助于降低
整个系统的能耗。

寻零

控制器在启动后可自动寻找参考位置。用户可设定寻零的执行
方式（方向、开关数量、原点位置等等）。

接口

■ USB接口（板载微型USB连接器）

■ 6个开漏输出端（兼容24V）

■  左、右限位和零位开关输入端（上拉幅度可调，兼容24V）

■  1个脉冲和方向信号的输入端直连板载驱动器（可停用自带
的运动控制功能）

■  2路脉冲+方向的信号输出端，可供自身之外的两个外部驱动
器使用

■ 1个编码器输入端，用于增量式三通道编码器

■ 3个通用数字输入端（24V兼容）

■ 1个模拟输入端（0至10V）

请注意：部分功能需要端口组合，因此无法同时实现所有功
能。

注意

设备的安装和调试手册、通信和功能手册以及“TMCL™ – 
IDE”软件，可按需索取或从www.faulhaber.cn下载。
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步进电机运动控制器
技术信息
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步进电机运动控制器
软件

TMCL™ – IDE
借助高效的“TMCL™ – IDE”软件方案，用户可以通过USB接
口，完成步进电机控制器的控制和设置。

TMCL™ – IDE”软件及众多程序实例，可从
www.faulhaber.cn下载。

启动和设置

安装TMCL™-IDE软件时，系统自动安装驱动程序和库文件。软
件可以立即探测并识别联机的控制器。通过图形用户界面，可
读取、修改和重新载入配置参数，还可输入单条指令、完整的
参数组设置与运动程序并写入控制器。

各种操作也提供向导式帮助，所有参数都可通过向导轻松设
定。

面向用户的快速入门、硬件及固件完整说明书等，都可在
www.faulhaber.cn上免费下载。首次使用前，请仔细阅读

快速入门》。

步进电机运动控制器
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