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40 扭矩传感器使用说明
简介说明

TQ40 扭矩传感器为一种可动态测量扭矩与转速的扭矩传感器。可高速高精度的采集扭矩与转速信号，支持各种输出方式。其拥有动态
扭矩中较Q小的轴向尺寸和可以取出的测量轴体，适用于多种安装环境。极大的简化安装步骤，也使得该传感器具有一定的抗非同轴特性。该
传感器扭矩采样与信号输出速率均达到 3000Hz 以上，可以适用于需要高速扭矩采集的场合。其扭矩信号可以输出+-10V 电压信号和4-
20MA 电流信号，转速信号为 0-10V 和 4-20MA。也支持通过 RS485 输出扭矩与转速信号。转速信号也可以支持 NPN 或 PNP 信号输出。其
他输出类型后续将不断更新。

特性

























供电电压: DC 12~28V
最大功耗：7.3W
扭矩采样速度：3200Hz
扭矩采样 AD位数：24bit
模拟量输出 DA位数：14bit
允许转速：0~12000RPM
旋转单圈脉冲：120Hz或 240Hz
扭矩输出类型：+-10V 4-12MA RS485
转速输出类型：0-10V 4-20MARS485
扭矩综合精度：0.1-0.05%
通信协议：modbus RTU HEX主动发送

光电指示：双 RGY指示灯

应用













新能源电机测试系统

发电机测试系统

自动化扭矩采集测试

齿轮箱测试平台

扭矩破坏性试验

力值过程分析

注意







请不要使用在原子能设备以及与生命相关的医疗器械等设备上。

本产品的所有输入输出信号线，为了防止浪涌发生，请设置适当的浪涌抑制电路。

为了防止仪表损坏和防止机器故障，请在与本仪表接续的电源线或大电流容量的输入输出线上，安装适当容量的保

险丝等安全断路器件保护仪表。

请不要将金属片或导线碎屑混入本产品中，否则可能导致触电、火灾、故障。

请务必在切断电源后再进行清洁。

清洁时，请用干的软布擦去本产品的污垢。请不要使用吸湿剂。否则可能导致变形、变色。

请不要使用硬物擦蹭或敲打显示部分。

本产品的安装、调试、维护应由具备资质的工程技术人员进行









 。
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结构介
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绍

安装前请先将转子使用螺丝紧固于被测轴体，然后将定子套入转子中，随后调整定子距离，以保证转子在静止状态和

旋转状态都与定子无任何接触。在无转速模块的情况下，定子与转子的轴向距离允许偏差 3mm 以内。

产品尺寸

规格

N.M
ΦD ΦD1 ΦD2 ΦD3 H H1 H2 H3 H4 d L L1 L2 L3 M1 M2 M3 E E1 B B1 C W

50、

100、

200

Φ84 Φ154.4 Φ114 Φ104 133 210.2 7.5 2 4.2 Φ57 47 45 14 10.5 6-Φ8.2 6-Φ14 6-M8 190 210 20 44 9 152

500、

1000
Φ101.5 Φ176.4 Φ136 Φ130 144 232.2 7.5 3 4.2 Φ75 51 49 17 12 8-Φ10.5 8-Φ17 8-M10 190 210 20 44 9 152

2000、

3000
Φ130 Φ210.4 Φ170 Φ164 161 266.2 7.5 2.5 4.2 Φ90 55 53 18 15 8-Φ12.5 8-Φ19 8-M12 190 210 20 44 9 152

5000 Φ155.5 Φ239.4 Φ199 Φ193 175.5 295.2 7.5 2.8 4.2 Φ110 65.8 63 20 22 8-Φ14.5 8-Φ22 8-M14 190 210 20 44 9 152

10000 Φ196 Φ286.4 Φ246 Φ240 199 342.2 7.5 3.5 4.2 Φ140 79 75.5 22 24 8-Φ17 8-Φ26 8-M16 190 210 20 44 9 152

定子 功能为供电与信号接收

转子 功能为信号采集和发送

D

C B

A

A D

B C
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航空插头接线定义和功能

A 标号航
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插

航插芯数标号 定义 功能 备注

1 DC24V 传感器整体供电线 /
2 GND 传感器整体供电线 /
3 RS485-A RS485信号线 /
4 RS485-B RS485信号线 /
5 IN zer_ o 与“GND”线相连两秒以上即可进行扭矩清零

操

扭矩清零信号线

作

6 屏蔽线 接地 /

B 标号航插

航插芯数标号 定义 功能 备注

1 _R OUT_V 转速电压信号输出 /
2 _R OUT_I 转速电流信号输出 /
3 _N OUT_V 扭矩电压信号输出 /
4 屏蔽线 接地 /
5 _N OUT_I 扭矩电流信号输出 /
6 OUT GN_ D 模拟量输出基准点 /
7 OUT GN_ D 模拟量输出基准点 /

C 标号航插

航插芯数标号 定义 功能 备注

后续更新使用 / / /
D 标号航插

航插芯数标号 定义 功能 备注

后续更新使用 / / /

电气性能和基本参数

绝对最大额定值

名称 最小值 最大值 单位

电源电压 9 32 V
-3使用环境温度 0 75 摄氏度

使用环境湿度 5 90 %
使用转速 / 18000 RPM
使用扭矩 / 300%最大量程 /
超出绝对最大额定值列出的压力可能会造成传感器永久损坏。这些仅仅是压力额定值，长时间处于最大额定值条件下可

能会影响传感器可靠性。

建议运行条件

名称 最小值 推荐值 最大值 单位

1电源电压 2 24 28 V
-2使用环境温度 0 / 65 摄氏度

1使用环境湿度 0 / 85 %
使用转速 / 12000 12000 RPM
使用扭矩 / / 200%最大量程 /

模拟量输出电气性能

测试条件：电源电压 24V，电压输出外部阻抗 1MΩ，电压输出类型+-10V，线材长度 25cm.
参数 最小值 典型值 最大值 单位

扭矩电压输出纹波峰-峰值 6 12 25 mV
转速电压输出纹波峰-峰值 6 12 25 mV
扭矩输出响应延时 / 0.89 1.8 ms

3.模拟量输出带宽 8 4 / kHz

EMC 测试性能

测试设备：EFT S4 脉冲群发生器 ESD 20K 静电放电发生器 环境温度：25 摄氏度

名称 等级 测试频率 单位

脉冲群测试 4 500kHz KV
静电接触放电测试 8 1S KV

指示灯状态

在转子安装完成后，调整定子外壳与转子间的轴向距离，可以根据如下指示进行操作。

2号灯珠显示红色：表示转子与定子外壳偏差过远，或定子损坏。

2号灯珠显示黄色：表示转子与定子外壳有一定偏差，供电与信号传输有损耗。

2号灯珠显示绿色：表示转子与定子外壳轴向距离合适，供电与信号正常。

扭矩清零

在正常使用环境下，由于温度升高或长期使用后，扭矩零点存在一定偏差，可以使用以下方法进行扭矩清零，该清零数

据将进行断电保存。

1. 通信清零：见通信章节

2. 外部清零：将 A标号航插中的清零信号线与传感器 GND供电线短接 2秒以上，即可将当前扭矩数据清零。一般情况

建议使用时将该信号线与 GND供电线接入按钮。
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RS485 通信说明

该传感器为标配 RS485 通信，可以使用通信修改传感器内部参数，也可搭配本公司上位机软件进行使用。RS485 所使

用的协议为 modbus RTU 或者本公司自定义的 HEX主动发送协议

第 4 页 共 5 页

。

Modbus RTU 协议说明

本传感器支持 Modbus RTU的 03H，05H和 10H指令，所有参数均可通过 modbus RTU进行修改。

参数表

参数名称 取值范围 缺省值 通信地址 支持指令 说明

1~9扭矩滤波 9 20 0x06 03,10H 扭矩数据滤波强度。

1~9转速滤波 9 20 0x08 03,10H 转速数据滤波强度。

1~9999扭矩系数 9 / 0x0A 03,10H 扭矩采样 AD值放大系数。

0~扭矩小数位 4 / 0x0C 03,10H 扭矩实际小数位。

0~转速小数位 4 / 0x0E 03,10H 转速实际小数位。

0~功率小数位 3 / 0x10 03,10H 功率实际小数位。

0~扭矩单位 2 / 0x12 为 0表示 Nm。

为 1表示 mNm。

为 2表示 kNm

03,10H

。

转速单位 0 / 0x14 为 0表示 RPM03,10H 。

0~功率单位 1 / 0x16 03,10H 为 0表示W。

为 1表示 kW。

0~9显示方式 9 / 0x18 03,10H 十位为 0表示中文显示。

十位为 1表示英文显示。

0~扭矩上电清零 1 0 0x1A 03,10H 为 1则表示扭矩信号上电后自动进行一次清

零操作。

0.1~9.转速清零阈值 9 0x1C 03,10H 低于当前转速时，转速数据进行归零。单位

为 RPM。

0~扭矩方向 1 0 0x1E 扭矩转动方向修改，1表示扭矩反向变化03,10H 。

1~99转速脉冲数 9 / 0x20 03,10H 转子旋转一圈实际脉冲数。

0~扭矩变送方式 1 0x22 03,10H 为 0表示转矩信号模拟量输出为正负值。

为 1表示正负扭矩均取绝对值后进行模拟量

输出。

0~1638扭矩变送零点 3 / 0x24 03,10H 扭矩变送输出零点。

0~1638扭矩变送满度 3 / 0x26 03,10H 扭矩变送最大输出。

1~9999扭矩量程 9 / 0x28 03,10H 扭矩实际量程，其小数点位与扭矩数据小数

点位相同。

0~1638转速变送零点 3 / 0x2A 03,10H 转速变送输出零点。

0~通信速率 5 3 0x30 03,10H 通信波特率：

为 0表示关闭通信。

为 1表示 9600。
为 2表示 19200。
为 3表示 38400。
为 4表示 57600。
为 5表示 115200。

0~通信模式 1 0x32 03,10H 为 0表示使用 HEX主动上传协议。

为 1表示使用 modbus RTU协议。

1~25通信地址 5 1 0x34 03,10H modbus RTU协议的从机地址。

0~通信方式 5 0x36 03,10H 为 0表示通信方式为 N81。

为 1表示通信方式为 N82。为 2表示通信方

式为 O91。为 3表示通信方式为 O92。为 4
表示通信方式为 E91。为 5表示通信方式为

E92。
0~高低位在前 3 0 0x38 03,10H 通信数据的字节顺序。

0表示字节顺序为 4321。
1表示字节顺序为 3412。
2表示字节顺序为 2143。
3表示字节顺序为 1234。

0~变送调试模式 2 0 0x60 03,10H 设置变送调试模式，调整变送输出方式，设

置为 1表示变送恒定输出扭矩与转速变送零

点，设置为 2表示变送恒定输出扭矩与转速

变送满度。该参数断电不保存。

实时扭矩 / / 0x00 03H 当前扭矩值。最高位为 1表示负数，可将数

据进行取反后加 1转换为绝对值。读取到的

数据需要加入扭矩小数点后即为准确扭矩数

据。

实时转速 / / 0x02 03H 实时的转速数据。读取到的数据需要加入转

速小数点后即为准确转速数据。

实时功率 / / 0x04 03H 实时功率数据。

扭矩清零 / / 0x51 05,10H 进行扭矩清零操作。10H指令下，写入数据

大于 0均可。

恢复出厂 / / 0x55 进行所有数据恢复出厂操作。10H指令下，

写入数据大于 0均可

05,10H
。

校准点（1） 20~999999 999999 0x70 校准时的显示值03,10H 1
修正系数（1） 1~50000 10000 0x72 03,10H 修正系数 1=（实际值 1/显示值 1）*10000
校准点（2） 20~999999 999999 0x74 03,10H 校准时的显示值 2
修正系数（2） 1~50000 10000 0x76 03,10H 修正系数 2=（实际值 2/显示值 2）*10000
校准点（3） 20~999999 999999 0x78 03,10H 校准时的显示值 3
修正系数（3） 1~50000 10000 0x7A 修正系数 3=（实际值 3/显示值 3）*100003,10H 0
校准点（4） 20~999999 999999 0x7C 校准时的显示值03,10H 4
修正系数（4） 1~50000 10000 0x7E 03,10H 修正系数 4=（实际值 4/显示值 4）*10000
校准点（5） 20~999999 999999 0x80 03,10H 校准时的显示值 5
修正系数（5） 1~50000 10000 0x82 03,10H 修正系数 5=（实际值 5/显示值 5）*10000
校准点（6） 20~999999 999999 0x84 03,10H 校准时的显示值 6
修正系数（6） 1~50000 10000 0x86 修正系数 6=（实际值 6/显示值 6）*100003,10H 0
校准点（7） 20~999999 999999 0x88 校准时的显示值03,10H 7
修正系数（7） 1~50000 10000 0x8A 03,10H 修正系数 7=（实际值 7/显示值 7）*10000
校准点（8） 20~999999 999999 0x8C 03,10H 校准时的显示值 8
修正系数（8） 1~50000 10000 0x8E 03,10H 修正系数 8=（实际值 8/显示值 8）*10000
校准点（9） 20~999999 999999 0x90 03,10H 校准时的显示值 9
修正系数（9） 1~50000 10000 0x92 修正系数 9=（实际值 9/显示值 9）*100003,10H 0
校准点（10） 20~999999 999999 0x94 校准时的显示值 103,10H 0
修正系数（10） 1~50000 10000 0x96 03,10H 修正系数 10=（实际值 10/显示值 10）*10000
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Modbus RTU协议通信实例 （通信支持 N81或 N82格式）

0X03指令（读取当前扭矩值）

发送：01 03 00 00 00 02 C4 0B（读取当前扭矩值）

返回：01 03 04 00 00 00 12 7A 3E （当前扭矩为 00 00 00 12，转换为 10进制为 18）
发送：01 03 00 0C 00 02 04 08 （读取当前扭矩小数点）

返回：01 03 04 00 00 00 02 7B F2 （当前扭矩小数点为 00 00 00 02，转换为 10进制为 2）
上面的通信表示当前扭矩为 0.18NM
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0X10指令（扭矩清零）

发送：01 10 00 51 00 02 04 00 00 00 01 F6 9F （进行一次扭矩清零）

返回：01 10 00 51 00 02 10 19（写入成功，进行清零操作）

HEX主动发送协议说明

使用 HEX主动发送协议之前需要明确 HEX协议为单工协议，数据只能通过仪表流向上位机或者 PLC等接收设备。如果

需要修改传感器内部参数等操作，可以联系本公司技术人员，进行指导修改为 modbus RTU协议。HEX协议为固定波特

率，固定波特率为 460800，数据格式为 N81或 N82，根据参数“停止位”实际数值以定。

通信实例

00 01 F2 00 0F 30 0A 87
以上为传感器发送的一串数据，该串数据前三个字节为扭矩数据，第四到第六个字节为转速数据，最后两位数据为前六

个字节的 CRC16校验数据。

上面数据串表示扭矩数据为 0X0001F2，转速数据为 0X000F30，转换为十进制后，扭矩数据为 498，转速数据为 3888，
根据传感器铭牌指示的扭矩小数点位为 2，转速小数点为 1，则表示扭矩真实数据为 4.98NM，转速为 388.8RPM。

需要注意的是该数据无帧头帧尾，需要通过递推-校验-递推-校验.....的方式进行数据分析，当前六个字节数据的 CRC16
校验与最后两个校验字节相同时，说明数据为正确数据。随后即可通过后皆可隔 8个字节采集一次数据进行校验，因为

该数据串长度和发送时间均为固定值。

模拟量输出说明

本传感器支持扭矩与转速模拟量输出，扭矩变送输出为 4-12-20MA 或者-10~0~10V。也可以选择 4-20MA 扭矩绝对值输

出。转速输出支持 4-20MA 或 0-10V。
（以下参数说明以扭矩模拟量输出为例）

扭矩变送零点：变送零点的改变会导致零点输出电压与零点输出电流的改变，例如扭矩为 0NM时，改变“扭矩变送零点”

参数，则扭矩模拟量输出则不为 0V或者 12MA。出厂之前已经调整到合适的值。请不要随意修改本参数。

扭矩变送满度：“扭矩变送满度”为扭矩达到最大量程时输出的 DA值，本参数目的为消除模拟量硬件电路引起的误差。传

感器在出厂之前已经调整到合适的值。请不要随意修改本参数。

扭矩量程：默认为当前传感器量程，修改变送量程可以改变变送输出的变化率，以 50NM 传感器为例，变送量程调整到

10NM时，传感器施加 10NM 扭矩以上时，输出电压为满幅输出但是不建议超量程使用。

一、机械对中要求

• 传感器与动力端（如电机）、负载端（如测功机）的同轴度需控制在 0.05mm以内，偏差过大会产生附加径向力，

导致数据漂移。

• 安装时优先使用定心套或百分表校准，确保三部件法兰端面平行、轴线完全重合，禁止强行对接。

载荷限制要求

• 严禁承受径向力（如因安装偏差导致的横向拉扯）和轴向力（如轴向窜动、推力），仅允许传递扭矩，额外载荷会

永久影响传感器精度。

• 若系统存在轴向窜动，需在负载端加装推力轴承或弹性联轴器（推荐使用梅花联轴器，避免刚性连接）。

二、连接与固定要求

• 法兰连接螺栓需对称、分次、均匀拧紧（按对角线顺序），扭矩值参考传感器手册（通常为螺栓额定扭矩的 60%-80%），

防止法兰变形。

• 传感器本体需固定在刚性支架上，支架需具备足够强度，避免运行中振动导致传感器位移或共振。

三、环境与布线要求

• 安装环境需远离强磁场（如大型变压器） 和剧烈振动源，避免电磁干扰和机械振动影响信号采集。

• 信号线缆需使用屏蔽线，且与动力线缆分开布线（间距≥30cm），防止电磁耦合干扰，线缆接头需牢固拧紧，避免

接触不良。
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