
直流无刷伺服控制单元 96 mNm
内置运动控制器与 适配部件：

RS232或CAN（支持CANopen协议）通讯端口 减速箱：
30/1，32A，32/3（S），38/1（S），38/2（S）

3268 ... BX4 CS/CC系列
3268 G 024 BX4 CS/CC

1 名义电压 UN 24 V
2 相电阻 R 1.45 Ω
3 最大输出功率 P2max. 29.8 W
4 最大功效 η max. 77.3 %

5 空载转速 no 5 200 rpm
6 空载电流 Io 0.203 A
7 堵转转矩（电流8A时） MH 348 mNm
8 摩擦转矩，静态 Co 1.7 mNm
9 摩擦转矩，动态 Cv 1.3·10 mNm/rpm

10 转速常数 kn 220 rpm/V
11 反电动势常数 kE 4.555 mV/rpm
12 转矩常数 kM 43.5 mNm/A
13 电流常数 kI 0.0230 A/mNm

14 转速 / 转矩斜率 ∆n/∆M 7.3 rpm/mNm
15 相电感 L 110 μH
16 机械时间常数 τ m 4.6 ms
17 转子转动惯量 J 60 gcm
18 角加速度 α max. 58 ·103rad/s2

19 热阻 Rth 1 / Rth 2 1.9 / 9.6 K/W
20 热时间常数 τw 1 / τw 2 17 / 1 060 s

21 工作温度范围 -20…+100 oC

22 输出轴轴承 滚动轴承，预加载
23 输出轴最大负载：

－3 000rpm，径向（距安装面4.5mm） 50 N
－3 000rpm，轴向 5 N
－静止，轴向 50 N

24 输出轴串动量
－径向 ≤ 0.015 mm
－轴向 ＝ 0 mm

25 外壳材质 不锈钢
26 重量 460 g
27 旋转方向 由运动控制器控制正反转

建议值——各参数相互独立
28 转速范围 ne max. 5 ... 6 500 rpm
29 转矩可达 Me max. 58 / 96 mNm
30 电流可达 Ie max. 1.60 / 2.65 A

转速为4 000 rpm时。 热阻Rth2未降低 / 降低55%。
静态功耗（待机电流）为0.08A。

说明： 转速[rpm] 功率[W]

应关系。

阻Rth2降低55%）环境中的工作特性。

将会有所降低。

则需降低电压。 连续运行的推荐工作区间

电子邮件：sales@bjxdh.com.cn 电话：010-8811 9411/8811 9400
网址：www.bjxdh.com.cn 传真：010-8811 4288

名义电压（UN）曲线是隔热与散热环境

区间位于曲线上方时需提高电压，反之

图表对比显示了电机在隔热与散热（热

中，电机在名义电压下的工作点。工作

环境温度高于22oC和（或）电机置于隔

在推荐的转速区间内，与输出转矩的对

热环境中时，所容许的最高转矩和转速

右侧图表是当环境温度为22oC时，电机
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新产品

3268 … BX4 CS/CC）
3268 … BX4 CS/CC（Rth2 -55%，出厂预设值）
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尺寸图

选配件

选配件

产品全称

3268G024 BX4 CS（RS232串口）
3268G024 BX4 CC（CAN通讯接口）

运动控制器
电源电压 UB 12 … 30 V DC
峰值电流 Imax. 8 A
输入 / 输出端口（参阅连接端 1、2和3） 3

连接端 1（模拟输入端）：
－输入模拟电压信号调速 电压范围 ±10 V
－输入PWM（脉宽调制）信号调速 频率范围 100 … 2 000 Hz

占空比为50%时，电机转速 0 rpm
－数字信号输入 输入阻抗（电压为24V时） 5 kΩ
－外接编码器的最高输入频率 fmax. 400 kHz
－步频信号的最高输入频率 fmax. 400 kHz

连接端 2（故障输出端）：
－故障指示输出 无故障状态 接地
－数字信号输出 故障时状态 最大输出电压/电流：UB/30mA
－数字信号输入 输入阻抗 100 kΩ

连接端 3（第三输入端）：
－数字信号输入 输入阻抗 22 kΩ
－控制模块的电源输入 UB 12 … 30 V DC

编码器：
－采样周期 200 μs
－内置编码器的分辨率 3 000 线/圈

数字输入端的电平规格可选：
PLC（可编程逻辑控制器），出厂预设值：低电平：0 … 4.5V /高电平： 12.5V … UB；
TTL（晶体管－晶体管逻辑）：低电平：0 … 0.5V /高电平： 2.5V … UB。

控制与功放模块可分离供电（选配代码：2993，适用于对安全性要求很高的场合）。此时，控制电路的电源从连接端 3接入。
出厂预设值，可通过通讯接口修改。

电子邮件：sales@bjxdh.com.cn 电话：010-8811 9411/8811 9400
网址：www.bjxdh.com.cn 传真：010-8811 4288

■

■ 举例：

接线板（订货号：6501.00065）

尺寸按比例缩小电机接线端与安装孔的相对角度为30o±5o

接线表

线色 功能
蓝 电源地
粉 电源电压 +24V
褐 连接端1，模拟输入端

白 连接端2，故障输出端
灰 模拟信号地 AGND
黄 RS232接收/CAN_L
绿 RS232发送/CAN_H
红 连接端3，第三输入端

注意：

电源极性接反将损坏内置保

险，损坏后需返厂更换。
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1）
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A
Φ5 -0.010

-0.006

Φ0.06 A
0.02

Φ16 -0.05

13±0.3

聚氯乙烯（PVC）8芯电缆，线

长 1m，线号AWG24。

0
1.5 -0.05

3268 G 024 BX4 CS/CC

Φ22

40±0.3

54±0.3

20

6×M3 4 深
Φ0.2 A

30o±5

25.8±1.5

89.8±2.5



伺服控制功能/RS232串口通讯
概述

■ RS232串口通讯

单元，结构紧凑、接线精简，因而安装与使用也最为简单。 采集。此外，还可利用串口实现多个驱动器的组网工作。

工作模式 传感器接口（转速或位置传感器，视电机的配置而定）

■ 调速控制 ■ 线性霍尔传感器

PI（比例与积分）控制器确保电机转速高度同步。

■ 定位控制 号。用于直流无刷伺服（包括直线）电机的调速与定位控制。

■ 增量式编码器

达目标位置。多种寻零模式，可灵活定义限位与零位开关。

■ 曲线转速 加配编码器实现双闭环控制。

■ 绝对式编码器

成复杂的曲线转速运动。

■ 电流控制 的调速与定位控制。

通过RS232串口配置驱动器/编程

电流设定值作为限流标准。

■ 保护功能 端程序（如Windows系统下）或其它任意的上位计算机。

—抗静电保护

—对驱动器和电机的过载保护

—过热保护

—电机被动旋转、处于发电机状态下的过压保护 拟信号进行调速或定位时，可以不使用RS232串口。

■ 扩展工作模式

—步进模式

—电子齿轮模式 操控驱动器倍显轻松。它支持图示运动参数，便于数据在线分析。

—模拟信号控制的定位模式

—纯功放模式 选配

—转矩/推力控制，通过调节限流值间接实现

合）。此时，控制电路的电源从连接端 3（即第三输入端） 接入。

接口—独立的输入/输出端口

■ 控制信号的输入 可选购便于连接的编程扩展板和（或）专用接插板。

可将客户需要的参数作为出厂预设值，真正实现即插即用。

或脉冲信号等，也可通过RS232串口输入。

■ 故障指示输出（集电极开路） 备注

转向的信号输入。 从 www.bjxdh.com.cn 免费下载。

连接示意图

电子邮件：sales@bjxdh.com.cn 电话：010-8811 9411/8811 9400
网址：www.bjxdh.com.cn 传真：010-8811 4288

FAULHABER运动控制器（以下简称“驱动器”）可驱动直径不小

于6mm的绝大多数FAULHABER直流有刷、直流无刷伺服和直流无

刷伺服直线电机。驱动器可与无刷伺服电机集成为一体化的伺服

现自动运行。当驱动器工作于步进或电子齿轮模式下，又或利用模

可限定电机的峰值工作电流，以实现对驱动器的过流保护。也

可利用I2t（电流焦耳积分）监测功能，以相对较小的连续工作

用以与PC（个人计算机）联机通讯，波特率上至115 000。串口

通讯数据可写入驱动器内置的闪存。驱动数据可通过串口在线

三个霍尔互呈120o圆心角均匀分布于圆周上，提供三路正弦信

用于直流有刷电机的调速与定位控制，直流无刷伺服电机也可

FAULHABER Motion Manager 软件与驱动器的使用说明书，请

在Windows操作系统中，使用FAULHABER Motion Manager软件

带同步串行接口的AES绝对编码器，可用于直流无刷伺服电机

驱动器支持专用的ASCII码指令集。其配置与编程，可使用PC的终

利用ASCII码指令集编写的完整运动程序，可写入驱动器闪存并实

驱动器的控制与功放模块可分离供电（适用于安全性要求严格的场

PD（积分与微分）控制器可根据应用调整动态特性，以精准到

正负加速度和最高转速可分段设定。因而可以快速而高效地完

视工作模式的不同，控制信号可以是模拟电压、脉宽调制信号

故障输出端也可配置为数字输入端，接受限位开关或切换电机
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带RS232串口的计算机

带线性霍尔的无刷伺服电机

或无刷伺服直线电机

带编码器的直流有刷电机选配的编码器接插板

集成驱动器的伺服单元

驱动器

选配的接插板

或

或

RS232交叉电缆

Motion

a
M

nager



直流有刷电机加增量式编码器的定位控制示意图

直流无刷伺服电机带线性霍尔传感器的定位控制示意图

集成驱动器的伺服单元的定位控制示意图

电子邮件：sales@bjxdh.com.cn 电话：010-8811 9411/8811 9400
网址：www.bjxdh.com.cn 传真：010-8811 4288
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伺服控制功能/CAN通讯
概述

传感器接口（转速或位置传感器，视电机的配置而定）

■ 线性霍尔传感器

单元，结构紧凑、接线精简，因而安装与使用也最为简单。 号。用于直流无刷伺服（包括直线）电机的调速与定位控制。

工作模式 ■ 增量式编码器

■ 调速控制

PI（比例与积分）控制器确保电机转速高度同步。 加配编码器实现双闭环控制。

■ 定位控制 ■ 绝对式编码器

达目标位置。多种寻零模式，可灵活定义限位与零位开关。 的调速与定位控制。

■ 曲线转速 通过CAN接口配置驱动器/编程

成复杂的曲线转速运动。 的CANopen通讯协议下的DS 301 V4.02子协议，提供以下服务：

■ 电流控制 — 1 路 SDO（服务数据对象）；

— 3 路 PDO（过程数据对象）发送与3 路PDO接收；

— 静态PDO映射；

电流设定值作为限流标准。 — NMT（带节点保护的网络管理）；

■ 保护功能 — 紧急对象。

—抗静电保护

—对驱动器和电机的过载保护

—过热保护 的FAULHABER PDO通道，可以轻松设定所有参数与功能。

—电机被动旋转、处于发电机状态下的过压保护 至于CiA中关于运动控制（CiA 402）部分的协议，支持以下模式：

■ 扩展工作模式 — 复合定位模式与定位控制功能

—步进模式 — 寻零模式

—电子齿轮模式 — 复合速度模式

—模拟信号控制的定位模式

—纯功放模式

—转矩/推力控制，通过调节限流值间接实现 持扩展工作模式。

接口—独立的输入/输出端口

■ 控制信号的输入 操控驱动器倍显轻松。它支持图示运动参数，便于数据在线分析。

选配

或脉冲信号等，也可通过RS232串口输入。

■ 故障指示输出（集电极开路） 合）。此时，控制电路的电源从连接端 3（即第三输入端） 接入。

可选购便于连接的编程扩展板和（或）专用接插板。

转向的信号输入。 可将客户需要的参数作为出厂预设值，真正实现即插即用。

■ CAN接口，使用CANopen协议 备注

控制，最高波特率达1Mbit/s。 从 www.bjxdh.com.cn 免费下载。

连接示意图

FAULHABER Motion Manager免费软

件直接支持 IXXAT公司目前所有型号的

CAN接口。其它厂商的CAN设备，有可能

需要额外的插件支持，例如某些动态链

接库（*.dll）文件。插件必须由CAN设备

的供应商提供。

电子邮件：sales@bjxdh.com.cn 电话：010-8811 9411/8811 9400
网址：www.bjxdh.com.cn 传真：010-8811 4288

驱动器可通过CAN接口并入CAN网，由上位机进行网络管理与

可利用I2t（电流焦耳积分）监测功能，以相对较小的连续工作

三个霍尔互呈120o圆心角均匀分布于圆周上，提供三路正弦信

用于直流有刷电机的调速与定位控制，直流无刷伺服电机也可

FAULHABER Motion Manager 软件与驱动器的使用说明书，请

驱动器波特率与节点地址，可通过遵从DSP305 V1.11的LSS（层设

置服务）协议设定，波特率还可自动匹配。此外，通过驱动器专用

带同步串行接口的AES绝对编码器，可用于直流无刷伺服电机

驱动器作为从站设备，遵从CiA（国际CAN总线应用协会）所制订

驱动器的控制与功放模块可分离供电（适用于安全性要求严格的场

故障输出端也可配置为数字输入端，接受限位开关或切换电机

FAULHABER运动控制器（以下简称“驱动器”）可驱动直径不小

于6mm的绝大多数FAULHABER直流有刷、直流无刷伺服和直流无

刷伺服直线电机。驱动器可与无刷伺服电机集成为一体化的伺服

可限定电机的峰值工作电流，以实现对驱动器的过流保护。也

正负加速度和最高转速可分段设定。因而可以快速而高效地完

PD（积分与微分）控制器可根据应用调整动态特性，以精准到

在专用PDO通道中，所有FAULHABER指令都映射为CAN帧传输，对

在Windows操作系统中，使用FAULHABER Motion Manager软件

驱动器的控制操作，变得与串口通讯的版本别无二致，并且同样支

视工作模式的不同，控制信号可以是模拟电压、脉宽调制信号
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带CAN接口的计算机

带线性霍尔的无刷伺服电机

或无刷伺服直线电机

带编码器的直流有刷电机

与编码器接插板（选配）

集成驱动器的伺服单元

Motion

a
M

nager

节点1

节点2

节点3

节点4

举例：2只CAN接口驱动器

最后一个节点必须外加电阻

至多可以连接127个CANopen
设备（节点）。

例如：数字输入设备或驱动电

路板。



直流有刷电机加增量式编码器的定位控制示意图

直流无刷伺服电机带线性霍尔传感器的定位控制示意图

集成驱动器的伺服单元的定位控制示意图

电子邮件：sales@bjxdh.com.cn 电话：010-8811 9411/8811 9400
网址：www.bjxdh.com.cn 传真：010-8811 4288
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