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LECSC□-□ Series/驱动器 

１． 安全注意事项 
此处所示的注意事项是为了确保您能安全正确地使用本产品，预先防止对您和他人造成危害和伤害而制定的。

这些注意事项，按照危害和损伤的大小及紧急程度分为“注意”“警告”“危险”三个等级。无论哪个等级都

是与安全相关的重要内容，所以除了遵守国际规格(ISO/IEC)、日本工业规格(JIS)
*1)
 以及其他安全法规

*2)
外，

这些内容也请务必遵守｡ 
*1) ISO 4414: Pneumatic fluid power -- General rules relating to systems 

  ISO 4413: Hydraulic fluid power -- General rules relating to systems 

  IEC 60204-1: Safety of machinery -- Electrical equipment of machines (Part 1: General requirements) 

  ISO 10218-1992: Manipulating industrial robots -- Safety 

  JIS B 8370: 空气压系统通则 

  JIS B 8361: 油压系统通则  

  JIS B 9960-1: 机械类的安全性、机械的电气装置（第 1 部：一般要求事项) 

  JIS B 8433-1993: 产业用操作机器人-安全性等 

*2) 劳动安全卫生法 等 

 
 注意 误操作时，有人员受伤的风险，以及物品破损的风险｡ 

 
 警告 误操作时，有人员受到重大伤害甚至死亡的风险。 

 
 危险 在紧迫的危险状态下，如不回避会有人员受到重大伤害甚至死亡的风险｡ 

警告 

①本产品的适合性由系统设计者或规格制定者来判断｡ 

因为本产品的使用条件多样化，所以请由系统的设计者或规格的制定者来判断系统的适合性。必要时请通过

分析和试验进行判断。  

本系统的预期性能、安全性的保证由判断系统适合性的人员负责。  

请在参考最新的产品样本及资料，确认规格的全部内容，且考虑到可能发生的故障的基础上构建系统。 

 

②请具有充分知识和经验的人员使用本产品｡ 

在此所述产品若误操作会损害其安全性。 

机械·装置的组装、操作、维修保养等作业请由具有充分知识和经验的人进行。 

 

③请务必在确认机械･设备的安全之后，再进行产品的使用和拆卸。 

1.请在确认已进行了移动体的落下防止对策和失控防止对策之后再进行机械·设备的使用和维护。 

2.请在确认已采取上述安全措施，并切断了能量源和设备电源以保证系统安全，在确认和理解设备上产品个

别注意事项的基础上，进行产品的拆卸。 

3.重新启动机械·设备时，请对意外动作·误操作采取预防措施。 

 

④在下述条件和环境下使用时，请在考虑安全对策的同时，提前与本公司咨询。 

1.明确记载的规格以外的条件或环境，以及室外或阳光直射的场所。 

2.使用于原子能、铁路、航空、宇宙设备、船舶、车辆、军用、医疗设备、饮料• 食品用设备、燃烧装置、

娱乐器械、紧急切断回路、冲压机用离合器･刹车回路、安全设备等的场合，以及用于非产品手册中的标

准规格的场合。 

3.预测对人身和财产有重大影响，特别是在有安全要求的场合使用时。 

4.用于互锁回路时，请设置应对故障的机械式保护功能，进行双重互锁｡另外请进行定期检查，确认是否正

常运转。 
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另外，即使 注意记载的注意事项，也可能会因某些状况影响造成重大结果。所以记载的任何重要内容

都请务必遵守。 

禁止、强制的图示说明如下。 

 

 
禁止 

 
禁止(绝对不允许做)。例如，「严禁烟火」的场合是  。 

 

强制 
 
强制(必须实施)。例如，接地的场合是       。 

 

此使用说明书中以不招致物质损坏的程度的注意事项以及其他功能等注意事项作为“要点”进行区分的。 

阅读之后，请使用者务必仔细放置到随时找到的地方。 
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        LECSC□-□ Series/驱动器 

１． 安全注意事项 
 

 

注意 

本公司产品是面向制造业提供的。 

现所述的本公司产品主要面向制造业且用于和平使用的场所。 

如果用于制造业以外的用途时，请与本公司联系。并根据需要更换规格书、签订合同。 

如有疑问，请向附近的营业所咨询。 

 
 

保证以及免责事项/适合用途的条件 
本产品适用于下述“保证以及免责事项”、“适合用途的条件”。 

请在确认、允许下述内容的基础上，使用本公司产品。 

 

 

『保证以及免责事项』 

①本公司产品的保证期间为，从开始使用的 1 年内或者从购入后 1.5 年内｡
*3)
 

另外产品有最高使用次数、最长行走距离、更换零件周期等要求，请与附近的营业所确认。 

 

②保证期间内由于本公司的责任，产生明显的故障以及损伤时，将由本公司提供代替品或者进行必要的零件更

换｡ 

在此所述的保证，是指对本公司产品的保证，由于本公司产品故障诱发的其他损害，不在我们的保证范围内

｡ 

 

③请参考其他产品个别的保证及免责事项，在理解的基础上使用本产品。 

 

    3) 真空吸盘不适用保证期限为从开始使用的 1 年以内。 

真空吸盘是消耗品，其产品保证期限是从购入后 1 年之内。 

但，即使在保证期限内，因使用真空吸盘导致的磨损或橡胶材质劣化等情况不在保证范围内。 

 
 

『适合用途的条件』 

出口海外时，请务必遵守经济产业省规定的法令(外国汇兑及外国贸易法)、手续｡ 
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1.防止触电 

危险 
 
● 有可能造成触电，请关闭电源，等待15分钟后充电指示灯灭，用万用表等确认P(＋)-N(－)间的电压

后，再进行配线作业及点检。此外，确认充电指示灯是否熄灭时，请务必在驱动器的正面进行。 

● 请将驱动器・伺服电机切实接地。 

● 请专门的技术者进行配线作业及点检。 

● 请安装好驱动器和伺服电机后再进行配线。否则会造成触电。 

● 请不要用湿手操作开关。否则会造成触电。 

● 请勿损伤电缆，对电缆施加过大压力，放置重物或挤压。否则会造成触电。 

● 通电中或运行中请不要打开驱动器的外壳。否则会造成触电。 

● 拆除驱动器的外壳后，请不要运行设备｡因为高电压端子和充电部分外露，可能会导致触电。 

● 即使关闭电源，也不要在配线作业・定期点检以外的场合拆除驱动器外壳。 

驱动器内部充电可能会导致触电。 
 
 

2.防止火灾 

注意 
 
● 请将驱动器・伺服电机・再生电阻安装到不燃物上。如果直接安装到可燃物或者安装到可燃物附近，

可能会造成火灾。 

● 请务必在主回路电源和驱动器的L1・L2・L3之间连接电磁接触器(MC)，将驱动器的电源侧设置成能切

断电源的结构。驱动器故障的场合，如果没有连接电磁接触器(MC)，会持续通过大电流造成火灾。 

● 使用再生电阻的场合，请通过异常信号切断电源。因再生晶体管故障等，使再生电阻异常过热造成火

灾。 
 
 

3.防止受伤 

注意 
 
● 请不要给各端子施加使用说明书中规定以外的电压。否则可能会造成破裂、损坏。 

● 请不要弄错端子连接。否则可能会造成破裂、损坏。 

● 请不要弄错极性(＋・－)。否则可能会造成破裂、损坏。 

● 通电时或电源切断后的一段时间内，驱动器的散热片、再生电阻、伺服电机等可能出现高温。因此为

防止手或部件(电缆等)与其接触，请采取安装外壳等安全对策。否则可能会被烫伤或部件损伤。 

● 运行中，请绝对不要触碰伺服电机旋转部分。否则会造成人员受伤。 
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4.各注意事项 
请充分留意下述注意事项。如错误操作，可能会造成故障、受伤、触电等。 

 

(1)搬运・安装 

注意 
 
● 请根据产品的重量，以正确的方法搬运。 

● 请不要超出限制多件叠加搬运。 

● 请不要持电缆・轴・编码器搬运伺服电机。 

● 请不要持前端面板搬运伺服电机。可能会掉落。 

● 请根据使用说明书将设备安装到耐重场所。 

● 请不要攀爬设备，或在设备上放置重物。 

● 请务必遵守安装方向。 

● 驱动器和控制柜内壁以及其他设备间保持规定的距离。 

● 请不要搬运安装有损伤、部品有缺陷的驱动器、伺服电机。 

● 请在下述环境条件下存放・使用。 
 
 

环境 
条件  

 驱动器 伺服电机  

 
环境温度 

运行 0℃～＋55℃(无冻结) 0℃～+40℃(无冻结)  

 保存 -20℃～+65℃(无冻结) -15℃～+70℃(无冻结)  

 
环境湿度 

运行 
90％RH以下(无结露) 

80％RH以下(无结露)  

 保存 90％RH以下(无结露)  

 环境 室内(无阳光直射)、无腐蚀性气体·可燃气体·油雾·灰尘。  

 海拔 海拔1000m以下  

 

(注)振动 5.9m/s2以下 

LECS□□-S5 

LECS□□-S7 

LECS□□-S8 

系列 

X・Y：49m/s2 

 

注．带减速器的伺服电机除外。 
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注意 
 
● 请不要将螺钉、金属片等导电性异物和油等可燃性异物混入驱动器・伺服电机内部。 

● 驱动器・伺服电机是精密设备，请不要使其掉落或对其施加强烈冲击。 

● 请将伺服电机切实固定到设备上。如果固定不牢固，运行时可能会脱落。 

● 请务必按指示方向设置带减速机的伺服电机。否则可能会漏油。 

● 运行中为避免误碰触伺服电机的旋转部分，请实施设置防护盖等安全措施。 

● 将联轴器与伺服电机的轴端结合时，请避免用锤子敲击等击打。否则会造成编码器故障。 

● 对伺服电机轴部施加的负载不要超过允许负载。否则会造成轴断裂。 

● 存放时间较长时，请与我公司联络。 
 
 

(2)配线 

注意 
 
● 请正确、牢固的配线。否则伺服电机可能会出现预期以外的动作。 

● 请不要在驱动器输出侧安装进相电容器及浪涌吸收器・无线电噪声滤波器(选型FR-BIF-(H)：三菱电

机㈱制)。 

● 请正确连接驱动器与伺服电机的电源相(U・V・W)。否则伺服电机不能正常作动。 

● 请对驱动器的伺服电机动力端子(U・V・W)与伺服电机的电源输入端子(U・V・W)直接配线。两者间请

不要连接电磁接触器等。 

U

サーボモータ

MV

W

U

V

W

U

サーボモータ

MV

W

U

V

W

サーボアンプサーボアンプ

 

● 请不要向伺服电机直接连接商用电源。否则会造成产品故障。 

● 驱动器上的控制输出信号用DC继电器安装了浪涌吸收用二极管，请不要弄错安装方向｡否则会造成故

障，无法输出信号、强制停止(EMG)等保护回路不能正常动作的情况。 

RA

DOCOM

DICOM

制御出力信号

サーボアンプ
DC24V

   

RA

DOCOM

DICOM

制御出力信号

サーボアンプ
DC24V

 

● 请固定连接端子台（接口）的电线，否则可能会因接触不良使导致电线和端子台（接口）发热。请务

必按照规定转矩进行紧固。 
 
 

驱动器 驱动器 

驱动器 驱动器 

伺服电机 伺服电机 

控制输出信号 控制输出信号 
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(3)试运行・调整 

注意 
 
● 请在运行前确认・调整各参数。否则可能会导致设备出现预期外的动作。 

● 请不要过度调整变更，否则会造成动作不稳定。 
 
 

(4)使用方法 

注意 
 
● 请在外部设置紧急停止回路，以便能够立刻停止运行，切断电源。 

● 请不要进行分解修理。 

● 在向驱动器传输运行信号的状态下清除报警时，电机可能会突然重启，所以请确认已断开运行信号再

清除报警。否则可能会发生事故。 

● 请不要改造。 

● 请使用噪声滤波器减小电磁干扰的影响。否则会对驱动器附近的电子设备造成电磁干扰。 

● 请不要燃烧和分解驱动器，可能会产生有毒气体。 

● 请使用指定组合的伺服电机与驱动器。 

● 伺服电机的制动结构是用于保持的，所以请不要用于通常的制动。 

● 制动结果与机械构造(如通过同步带使滚珠丝杆与伺服电机连接的情况等)不同，可能出现无法保持的

情况。请在机械侧安装可确保安全的停止装置。 
 
 

(5)异常时的处置 

注意 
 
● 对于停电时和产品故障时可能发生危险的情况，请使用保持用的带锁伺服电机或在外部设置制动结构

以防止危险。 

● 请将制动用作动回路构建成即使外部强制停止(EMG)仍能作动的双重回路。 

サーボモータ

電磁
ブレーキ

EMGRA

DC24V

サーボオン(RYn0)OFF・故障(ALM)・電磁ブレーキインタ
ロック(MBR)で遮断してください。

強制停止(EMG)で遮断してください。

 

● 发生报警时请先消除报警起因，确保安全之后，再解除报警，重新运行。 

● 瞬时停电后，可能会突然重启的设备（请设置重启时能确保人身安全的装置），所以请不要靠近设备。 
 
 

制动 

请用强制停止（EMG）切断。 请用伺服 ON(Ryn0)OFF·故障（ALM）·电磁制动互锁（MBR）

切断。 

伺服电机 
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(6)保养点检 

注意 
 
● 驱动器的电解电容器会因老化使容量不断下降。为防止故障引起的二次灾害，建议在一般环境中使用

时，10年左右更换。由本社更换。 
 
 

(7)一般注意事项 
 
●使用说明书中记载的全部图解，有为了说明细节部位而移除外壳或安全遮挡物的情况。因此在运行产

品时，请务必按照规定将外壳和遮挡物复位，并按照说明书运行。 
 
 

● 废弃物处理 ● 
 

废弃本产品时，请遵守如下所示两种法律，且需要考虑到各规定要求。另外，以下法律仅在日本国内有效，

因此在日本以外(海外)则优先适用当地法律。必要时，请在最终产品上附标记、告示等。 

 

1.关于促进资源有效利用的法律(通称:资源有效利用促进法)中的必要事项 

(1) 本产品无用时，请尽量使其资源再生化。 

 

(2) 回收再利用时，由于多数情况下都是将物品拆分为废铁、电器元件等再出售给废品回收商，所以建议

根据需要拆分后再将其分别出售给相应的回收商。 

 

2.关于废弃物的处理及清扫的法律(通称:废弃物处理清扫法)中的必要事项 

(1) 本产品无用时，建议进行前1项的再生资源化销售，努力减少废弃物。 

 

(2) 本产品无用且无法变卖需要废弃时，按照本法中的工业废弃物处理。 

 

(3) 工业废弃物必须委托本法中获得许可的工业废弃物处理商处理，进行包括工业废弃物声明管理等在内

的适当处理。 

 

(4) 驱动器使用的电池属于通常所说的「一次电池」,所以请遵从自治区所规定的废弃方法进行废弃。 
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驱动器高次谐波抑制对策 

自2004年1月起,关于驱动器的电源高次谐波指导方针被统一为“高压或特高压电用户

的高次谐波抑制指导方针”。 

据此，成为该指导方针适用对象的用户，要根据指导方针对所有驱动器进行高次谐波

电流的计算，实施相应对策以确保电流值在合约电量规定的限定值以内。 

另外，非上述指导方针适用对象的用户，也请按以往的功率改善电抗器 (FR-BAL或

FR-BEL-(H)(三菱电机(株)制))连接。 

 

本产品的适用 

・本产品是面向一般工业等作为通用品而制作的，不是用于涉及人身安全的设备或系统

而设计・制造的。 

・将本产品用于原子能、电力、航空宇宙、医疗、乘用移动设备、海底中转设备或系统

等特殊用途时，请与我公司营业联络咨询。 

・本产品是在严格的质量管理体系下制造的，但如果用于预计会因本产品故障造成重大

事故或损失的设备上时，请在系统上设置备份或故障安全防护装置。 

・在本产品中，如果输出外国汇兑及外国贸易法规定的限制品（货物·技术）时，需经

过经济产业大臣许可。 

 

EEP-ROM的寿命 

记忆参数设定值等的EEP-ROM写入限制次数为10万次。如下操作的次数合计超过10万次

时，EEP-ROM接近使用寿命的同时，驱动器可能会伴随出现故障。 

・通过参数变更进行EEP-ROM写入 

・绝对位置检出系统的原点复位 

・通过软元件变更进行EEP-ROM写入 

・通过位置点参数表编码进行EEP-ROM写入 

 

欧州 EC 指令的对应 
1．欧州 EC 指令 

欧州EC指令是，欧盟各国统一的法规，并以顺畅流通能保障安全的产品为目的而发布

的。在EU加盟国，对所贩卖的产品应负有满足EC指令中的机械指令(1995年1月生效)・EMC

指令(1996年1月生效)・低电压指令(1997年1月生效)的基本安全条件，并粘贴CE标志（CE

认证）的义务。CE认证是以嵌入伺服的机械・设备为对象。 

 

(1) EMC 指令 

 EMC指令的适用对象不是伺服单体，而是嵌入伺服的机械・设备。因此，为使嵌入

伺服的机械・设备符合EMC指令的要求，需要使用EMC过滤器。详细的EMC指令对应方

法，请参阅EMC设置指南(IB(名)67303)。 
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(2) 低电压指令 

 伺服单体在低电压指令的要求范围内。因此，请设计为符合低电压指令的产品。 

 伺服需要接受第三方评价机构TUV的认定，确认是否符合低电压指令要求。 

 

(3) 机械指令 

 驱动器不是机械设备，因此不需要符合此指令要求。 

 

2．符合指令的注意事项 

(1) 所使用的驱动器・伺服电机 

 请使用驱动器・伺服电机的标准品。 

驱动器系列 ：LECSC□-□ 

 驱动器系列 ：LE-S5-□、LE-S6-□、LE-S7-□、LE-S8-□ (注) 

注. 关于对应指令的最新情况，请与我公司联系。 

 

(2) 构成 

 安全分离驱动器内的控制回路与主回路。 

 

(3) 环境 

 请在IEC60664-1规定的污染度2以上的环境下使用驱动器。因此，请设置在具有

水・油・碳・灰尘等无法进入的防护结构(IP54)的控制柜内。 

 

控制柜 

伺服电机 

NFB MC 
 

DC24V 

电源 

M 

无熔丝 
熔断器 电磁接触器 

强化绝缘型 

驱动器 
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(4) 电源 

(a) 驱动器可以在中性点接地Y连接的电源中IEC60664-1规定的过电压范围Ⅲ的条件

下使用。但是，使用400V的中性点的单相输入时要在电源输入部分安装强化绝

缘变压器。 
 

(b) 从外部提供接口用电源时，请使用经强化绝缘处理的DC24V电源输入输出。 

 

(5) 接地 

(a) 为防止触电，请务必将驱动器的接地(PE)端子( 有标记的端子)连接到控制柜

的保护接地(PE)上。 
 

(b) 接地用电线连接接地(PE)端子( 有标记的端子)时，请不要共同连接在同一端

子上。请务必用一根电线对应1个端子。 

PE端子 

   

PE端子 

 

(c) 即使使用了漏电断路器，为了防止触电，也请务必将驱动器的接地(PE) 端子(

有标记的端子)接地。 

 

(6) 配线 

(a) 为了避免驱动器端子台连接的电线与相邻端子接触，请务必使用带绝缘套管的

压着端子。 

圧着端子 

絶縁チューブ 

電線 

 

(b) 伺服电机侧电源用插头，请使用符合EN规格的产品。本公司备有符合EN规格的

电源插头组件以供选择。(参考14.1节) 

 

(7) 周边设备・选件 

(a) 无熔丝断路器・电磁接触器请使用14.10节记录的符合EN/IEC规格的产品。请使

用类型B(注)断路器。不使用时，请采用二重绝缘或强化绝缘以保证驱动器和其

他装置之间绝缘，或在主电源和驱动器之间安装变压器。 

注 ・类型A：可交流和脉冲检测 

  ・类型B：可交流和直流检测 
 

(b) 14.9节中记录的电线是基于下述条件下的尺寸。其他条件下使用时请遵从

EN60204-1的表5和附属文件C。 

・环境温度：40℃ 

・表皮  ：PVC(聚氯乙烯) 

・安装在墙面或开放平台上 
 

(c) 请使用EMC滤波器降低噪声。 

压着端子 

绝缘管 

电线 
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(8) EMC 测试的实施 

 组装着驱动器的机械・设备的EMC测试，必须在满足使用环境和电气设备规格的状

态下达到电磁并存性(不感性、放射性)的标准。 

 关于驱动器的EMC指令的对应方法，请参考EMC设置指南(IB(名)67303)。 

 

UL/C-UL规格的对应 

(1) 所使用的驱动器・伺服电机 

 请使用驱动器・伺服电机的标准品。 

驱动器系列   ：LECSC□-□ 

 伺服电机系列  ：LE-□-□ (注) 

 

注. 关于对应规格的最新情况，请与我公司联系。 

 

(2) 安装 

 请在驱动器上4[in](10.16[cm])安装风量100CFM(2.8m3/min)的冷却扇或实施同

等程度以上的冷却措施。 

 

(3) 额定短路：SCCR(Short Circuit Current Rating) 

 本驱动器根据UL短路实验确认适合峰值电流限制在100kA以下的交流回路。 

 

(4) 电容器放电时间 

 电容器放电时间如下。为了安全，请不要在关闭电源后的15分钟内接触充电部。 
 

驱动器 放电时间[min] 

LECSC2-S5  LECSC2-S7 
1 

LECSC2-S8 LECSC1-S5 LECSC1-S7 
2 
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(5) 选件・周边设备 

 请使用UL/C-UL规格对应品。 

 

(6) 配线保护 

 在美国适用的场合，对分接线的保护请遵从 National Electrical Code 及当地

的规定实施。 

 在加拿大使用的场合,对分接线的保护请遵从 Canada Electrical Code 及各州的

规定实施。 

 

≪操作手册≫ 

初次使用LECSC□-□的场合，请在熟读本使用说明书的基础上，安全使用 

LECSC□-□。 

 

≪配线使用的电线≫ 

使用说明书记载的配线用电线，请以环境温度40℃为基准进行选择。 
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1．功能与构成 

 

第 1章 功能与构成 
1.1 概要 

适用CC-Link的驱动器LECSC□-□对应CC-Link通信功能。能够从上位机或上位侧设备

控制·监视最大42轴的驱动器。 

伺服具有仅用参数将位置数据(目标位置)、伺服电机的旋转速度、加减速时间常数等

设定到位置点参数表，进行定位运行的功能。由于没有程序，所以想组建简单的定位系

统或希望系统简洁化等场合最适合。 

位置点参数表可以在1局占有时为31点，2局占有时为255点。 

所有伺服电机标准品都安装了绝对位置编码器。能够构成仅驱动器加装电池便能进行

绝对位置检出的系统。只要进行一次原点复位，接入电源或发生报警时等便不需进行原

点复位。 

LECSC□-□与安装软件（MR Configurator）配合使用时,使用简便,功能增强。 

 

使用安装软件(MR Configurator)时,需要选择LECSC□-□的机种。 

通过「项目」-「安装设定」-「系统设定」-「机种选择」选择[MR-J3-T]。 

 

1.1.1 CC-Link 通信功能的特点 

(1) 高速通信 

 不仅是位数据，字数据也可以通过周期传送进行高速通信。 
 

(a) 通信速度最大10Mbps。 
 

(b) 采用广播轮询的方式，即使链接扫描处于最大(10Mbps)状态，3.9ms～6.7ms为

高速通信。 

 

(2) 通信速度・距离可变方式 

 根据选择的速度・距离，能够从要求速度的系统到要求距离的系统的广泛领域中

应用。 

 

(3) 系统故障的防止(局断开功能) 

 由于以Bus方式连接，所以电源OFF等使远程局和本地局发生故障时，不会对远程

局和本地局的正常通信造成影响。 

 另外，因为使用了2个端子台，可以在数据传输中更换单元。 

 

(4) FA 化对应 

 可以作为CC-Link的远程设备局的1局共用通信系统，通过上位机或上位设备的用

户程序进行控制・监视。 

 从上位机或上位设备可以变更・确认伺服电机的运行速度、加减速时间常数等的

设定，以及执行伺服电机运行的启动・停止。 
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1．功能与构成 

 

1.1.2 功能模块图 

伺服的功能模块图如下所示。 

(1) LECSC□-□ 

 

注 1. LECSC□－S5中没有内置回声电阻器。 

  2. 单向AC200～230V电源的场合，请将电源与L1・L2连接，L3不要进行任何连接。 

   单向AC100～120V电源的场合，没有L3。电源规格请参阅1.2节。 

  3. 2局占有时的场合。1局占有时的场合，截止到位置点参数表№31。 

W 
电源 

力率 改善 

（绝对位置检出系统 

的场合） 

L 21 

可选电池 

C 
N 
4 

LEC-MR-J3BAT 

位置点参数表 

模 

型 

适 

应 

控 

制 

1 

位置 
数据 

旋转 
速度 

加速时 
间常数 

减速时 

间常数 
停留 

（DWELL） 
辅助 № 

1000 1000 80 80 0 0 

2 2000 2000 100 100 0 0 

3 4000 2000 70 60 500 1 

4 － 500 2000 60 70 1000 1 

5 1000 2000 80 80 0 0 

6 2000 1000 80 80 0 0 

7 1000 1000 80 80 0 0 

8 1000 1000 100 100 0 0 

1000 1000 100 100 0 0 

255 2000 2000 80 80 0 0 

电流控制 

速度控制 

位置控制 

位置指令 
作成 

CN 1 

USB 

CN3 CN5 

个人电脑 
DI/O 控制 
·伺服 ON 
·启动 
·故障等 

CN 6 

CC-Link 

RS-422 USB 

RS-422 
控制器 

( 注 3 ) 

电压检出 
过电流 

保护 电流检出 基

本 放大器 

编码器 

CHARGE 
指示灯 

锁定 

伺服电机 

NFB MC 
L 1 

L 2 

L 3 

L 11 
B2 

驱动器 

U 

V 

W 

U 

V 
M 

B1 

リアクトル 

P 1 P 2 

控制回路 

电源 

二极管 

堆 继电器 

P ( ＋ ) 

电流 

检出器 
再生 
TR 

D C 

( 注 1 ) 

N ( － ) 

动态制动回路 

C 
N 
2 

再生 

选件 

（注 2） 
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1．功能与构成 

 

1.1.3 系统构成 

记载了关于使用此伺服的各种运行。 

使用CC-Link可以从1轴系统到最大42轴系统自由构成。 

位置点参数表设定了如下数值。 
 

名称 设定范围 单位 

位置数据 －999999～999999 

×0.001[mm] 

× 0.01[mm] 

×  0.1[mm] 

×    1[mm] 

伺服电机旋转速度 0～最大旋转速度 [r/min] 

加速时间常数 0～20000 [ms] 

减速时间常数 0～20000 [ms] 

停留（DWELL） 0～20000 [ms] 

辅助功能 
0～3 

(参考4.2节) 
 

 

位置点参数表在1局占有时为31点，2局占有时为255点。 

 

(1) 通过 CC-Link 通信功能运行 

(a) 构成内容 

 通过CC-Link通信可以控制所有软元件。另外，也能进行各位置点参数表的设

定、位置点参数表选择、参数变更、设定、监控以及伺服电机的运行等。 
 

(b) 构成 

 

 
 

驱动器 

（第 1 轴） 

CN2 

CN6 

CN 1 

CN P 3 

CC-Link 主局单元 

驱动器 

（第 2 轴） 

CN2 

CN6 

CN 1 

CN P 3 

接向下一轴 
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1．功能与构成 

 

(2) 通过 CC-Link 通信功能与外部输入信号运行 

(a) 内容 

 用参数№PD06～PD08和参数№PD12・PD14作为CN6接口引脚的外部信号分配

输入软元件。不能通过CC-Link通信功能向外部输入信号分配的软元件。输出软

元件可以通过CC-Link通信功能与CN6接口同时使用。 
 

(b) 构成 

 

 

 
( 第 1 轴 ) 

CN2 

CN6 

CN 1 

CN P 3 

シーケンサ CC-Link 
マスタユニット 

 
( 第 2 轴 ) 

CN2 

CN6 

CN 1 

CN P 3 

输入输出信号 

接向下一轴 

外部 输入输出信号 外部 

驱动器 驱动器 

CC-Link 主局单元 
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1．功能与构成 

 

1.2 驱动器标准规格 

(1) 200V 级，100V 级 

 驱动器 LECSC□-□ 
S5 S7 S8 

项目  

主回路电源 

电压·频率数 
三相或单相AC200～230V 

50/60Hz 

允许电压变动 三相或单相AC170～253V 

允许频率数变动 ±5％以内 

电源设备容量 请参考12.2章节 

浪涌电流 参考12.5节 

控制回路电源 

电压·频率数 单相AC200～230V，50/60Hz 

允许电压变动 单相AC170～253V 

允许频率数变动 ±5％以内 

输入 30W 

浪涌电流 参考13.5节 

接口用电源 
电压·频率数 DC24V±10％ 

电源容量 (注1)150mA 

控制方式  正弦波PWM控制，电流控制方式 

动态制动特性  内置 

保护功能  

过电流切断·再生过电压切断·过负载切断（电子热）· 

伺服电机过热保护·编码器异常保护·再生异常保护·电压过低· 

瞬时停电保护·过速保护·误差过大保护 

指 

令 

方

式 

位置点参数表 

序号输入 

操作规格 根据位置点参数表№的指定定位(255点) 

位置指令输入 
在位置点参数表设定  

1点的进给量设定范围：±1[μm]～±999.999[mm] 

速度指令输入 
在位置点参数表设置 加速/减速时间在位置点参数表上设定 

S字加减速时间常数用参数№PC13设定 

系统 带符号的绝对值指令方式，增分值指令方式 

位置指令数据 

输入(2局占有时) 

操作规格 通过远程寄存器的设定进行定位 

位置指令输入 
通过远程寄存器设定位置指令数据 

进给量输入设定范围：±1[μm]～±999.999[mm] 

速度指令输入 

通过远程寄存器，从位置点参数表中选择 

通过远程寄存器，设定速度指令数据(旋转速度) 

S字加减速时间常数用参数№PC13设定 

系统 带符号绝对位置指令方式，增分值指令方式 

运 

行 

模 

式 

自动运行模式 
位置点参数表 

位置点参数表序号输入，位置数据输入方式 

基于位置・速度指令进行1次定位动作 

自动连续运行 速度变更运行(2速～255速)・自动连续定位运行(2～255点) 

手动运行模式 

JOG运行 
根据设定的速度指令用参数 

进行触点输入或通过CC-Link通信功能进行点动动作 

手动脉冲发生器运行 
用手动脉冲发生器进行手动进给 

指令脉冲倍率：用参数选择×1，×10，×100 

原点复位模式 

DOG式 

通过近点DOG通过后的Z相脉冲进行原点复位 

可设定原点地址・可设定原点偏移量・可选择原点复位方向 

DOG上自动后退原点复位・行程自动后退功能 

计数式 

通过近点DOG接触后的编码器脉冲计数进行原点复位 

可选择原点复位方向・可设定原点偏移量・可设定原点地址 

DOG上自动后退原点复位・行程自动后退功能 

数据设置式 
无DOG进行原点复位 

用手动运行等设定任意位置为原点・设定原点地址 

推压式 
推压到行程末端再进行原点复位 

选择原点复位方向・设定原点地址 
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 驱动器 LECSC□-□ 
S5 S7 S8 

项目  

运 

行 

模 

式 

原点复位模式 

忽视原点 

(伺服ON 位置原点) 

伺服ON(RYn0)打开的位置为原点 

原点地址设定 

DOG式 

后端基准 

以近点DOG后端为基准进行原点复位 

可选择原点复位方向・可设定原点偏移量・可设定原点地址 

DOG上自动后退原点复位・行程自动后退功能 

计数式 

前端基准 

以近点DOG前端为基准进行原点复位 

可选择原点复位方向・可设定原点偏移量・可设定原点地址 

DOG上自动后退原点复位・行程自动后退功能 

DOG CRADLE式 

近以近点DOG前端为基准，用最初的Z相脉冲进行原点复位 

可选择原点复位方向・可设定原点偏移量・可设定原点地址 

DOG上自动后退原点复位・行程自动后退功能 

DOG式临近Z相基准 

以近点DOG前端为基准，通过临近的Z相脉冲进行原点复位 

可选择原点复位方向・可设定原点偏移量・可设定原点地址 

DOG上自动后退原点复位・行程自动后退功能 

DOG式前端基准 

以近点DOG前端为基准，向DOG前端进行原点复位 

可选择原点复位方向・可设定原点偏移量・可设定原点地址 

DOG上自动后退原点复位・行程自动后退功能 

无DOGZ相基准 
以最初的Z相为基准，向此Z相进行原点复位 

可选择原点复位方向・可设定原点偏移量・可设定原点地址 

向原点的自动定位功能 向确认的原点高速自动定位 

其它功能 

绝对位置检出・间隙补正・ 

用外部限位开关防止超程 

软件限位 

构造 自冷，开放(IP00) 

环境 

环境温度 
运行 (注2)0～＋55℃(无冻结) 

保存 －20～＋65℃(无冻结) 

环境湿度 
运行 

90％RH以下(无结露) 
保存 

环境 
屋内(避免阳光直射) 

无腐蚀性气体、易燃性气体、油雾、灰尘 

海拔 海拔1000m以下 

振动 5.9m/s2以下 

重量 [kg] 0.8 0.8 1.0 

注 1. 150mA为使用所有输入输出信号时的值。通过减少输入输出点数能够降低电流容量。 

  2. 紧贴安装驱动器时，请在环境温度0～45℃，实效负载率75％以下使用。 

  3. 此驱动器上请使用外带动态制动。如果没使用外带动态制动，可能会在紧急停止等情况下因伺服电机未急停引起自由振荡，导致事故

发生。请确保设备整体安全。 
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1．功能与构成 

 

1.3 功能一览 

以下为该伺服的功能一览。各功能的详细内容请参考参考栏。 
 

功能 内容 参考 

自动运行定位 
预先设定后，选择255点位置点参数表，根据设定值运行。请选择使用外部输入信号

或通信功能选择位置点参数表。 
5.4节 

速度变更运行 
能够连续变更到达设定移动量为止的伺服电机旋转速度。 

(最大设定速度：255速) 
5.4.2项(4)(b) 

连续自动定位运行 选择1个位置点参数表，仅通过启动便能够执行连续执行多个位置点参数表的定位。 5.4.2项(4) 

原点复位 
DOG式・计数式・数据设定式・推压式・原点无视・DOG式后端基准・计数式前端基

准・Dog cradle式・DOG式临近Z相基准・DOG式前端基准・无DOGZ相基准 
5.6节 

高分辨率编码器 伺服电机采用分辨率为262144pulse/rev的高性能编码器。  

绝对位置检测系统 只要进行一次原点设置，以后每次接通电源便不需要进行原点复位。 5.8节 

增益切换功能 能够在伺服电机旋转中和停止中切换增益，也可在运行中使用输入软元件切换增益。 9.6节 

高级振动抑制控制 抑制臂部前端的振动或残留振动的功能。 9.4节 

自适应滤波器Ⅱ 检测驱动器的机械共振并自动设定滤波器的性能，抑制机械振动的功能。 9.2节 

低通滤波器 伺服系统响应性过高时，有抑制高频率共振的效果。 9.5节 

机械分析器功能 
已安装（MR Configurator）的计算机与驱动器连接时，能够分析机械的频率特性。 

使用该功能时，需要安装软件（MR Configurator）。 
 

机械模拟 
根据机械分析器的测定结果，可在计算机的画面上模拟机械的动作。 

使用该功能时，需要安装软件（MR Configurator）。 
 

增益搜寻功能 
通过个人计算机自动改变增益的同时，在短时间内找出无超调的增益值。 

使用该功能时，需要安装软件（MR Configurator）。 
 

微振动抑制控制 伺服电机停止时，抑制±1脉冲信号的振动。 参数№PB24 

电子齿轮 
使用电子齿轮调整驱动器的设定值，以确保与设备移动量一致。另外，变更电子齿轮

对于驱动器上的移动量来讲,也可以以任意倍率移动设备。 

参数 

№PA06・PA07 

自动调谐 即使施加在伺服电机轴上的负载发生变化，也能将驱动器的增益自动调整到最优。 8.2节 

S字加减速时间常数 能够平缓加速・减速。 参数№PC13 

再生选件 发生的再生电力较大，且驱动器内置再生电阻的的再生能力不足时使用。 13.2节 

制动单元 
在再生选件不能提供足够的再生能力时使用。 

5kW以上的驱动器可以使用。 
13.3节 

电源再生转换器 
在再生选件不能提供足够的再生能力时使用。 

5kW以上的驱动器可以使用。 
13.4节 

报警历史消除 消除报警记录。 参数№PC18 
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功能 内容 参考 

输入信号选择 

(软元件设定) 
将伺服ON(RYn0)等输入信号定义到CN6接口的任何引脚。 

参数 

№PD06～PD08 

PD12・PD14 

转矩限制 可以限制伺服电机的转矩。 
4.6.3项 

6.1.11项 

输出信号(DO)强制输出 
与伺服状态无关，输出信号可以强制ON/OFF。 

用于输出信号的接线确认。 
7.7.4项 

试运行模式 
JOG运行・定位运行・无电机运行・DO强制输出・1步进进给 

测试运行需要安装软件（MR Configurator）。 
7.7节 

限位开关 使用正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)限值伺服电机的移动区间。  

软件限位 
用参数可以根据地质限值移动区间。 

用参数可以设定与限位开关相同的功能。 
6.3.6项 
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1.4  型号构成 

(1) 型号 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(2) 选件型号 

   a) 电机电缆、制动电缆、编码器电缆 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 LECS C 1 － S5 

驱动器种类 

CC-Link直接输入型 

绝对调节型编码器用 

C 

400W 

200W 

50W,100W 

 

容量 

AC伺服电机（S8） 

AC伺服电机（S7） 

AC伺服电机（S5, S6） 

种类 

 

绝对调节型 

编码器  

S8 

S7 

S5 

电机种类 

AC200V～AC230V 50Hz，60Hz 2 

AC100V～AC120V 50Hz，60Hz 1 

电源电压 

ＬＥ 

电缆内容 

AC伺服电机 S 

编码器电缆 E 
制动电缆 B 
电机电缆 M 

－ － C 

电机种类 

S M 

2m 2 
5m 5 
10m A 

电缆长度 

无轴侧 B 
轴侧 A 

连接器方向 

高弯曲电缆 R 
标准电缆 S 

电缆种类 

5 A S 
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   b）I/O 连接器 

 

 

 

 

 

 

 

 

LE-CSNA 是住友 3M 制 10126-3000PE(连接器)/10326-52F0-008(shellkit)或同等品。 

适合电线尺寸：AWG24～30 

 

   ｃ）再生选件 

 

 

 

 

 

 

 

 

※三菱电机制 MR-RB□。 

    

d) 安装软件（MR Configurator) 

 

 

 

 

 

 

 

 

※三菱电机(株)制 MRZJW3-SETUP221。 

     作动环境及升级信息请查找三菱电机公司主页。 

     请另行订购 USB 线缆。 

 

   ｅ) USB 线缆(3m) 

 

 

※三菱电机制 MR-J3USBCBL3M。 

 

   f) 电池 

 

 

 

※三菱电机制 MR-J3BAT。 

更换用电池。 

装入驱动器可保持绝对位置数据。 

 

 

ＬＥＣ-MR-Ｊ3ＢＡＴ 

 

SET 

 

 

-- 

ＬＥＣ-MR-Ｊ3ＵＳＢ 

 

SET 

 

 

-- 

ＬＥＣ-MR-SETUP221□ 

英语版 E 

日语版 无记号 

显示语言 

LEC-MR-RB-032 

再生选件种类 

允许再生电力100W 12 

允许再生电力30W 032 

ＬＥ-CＳＮA 

驱动器种类 

LECSC用 A 
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   g）I/O 电缆 

 

 

 

 

   

 

 

 

 

 

 

 

LEC-CSNA-1 为住友 3M 制 10126-3000PE(连接器)/10326-52F0-008(shellkit)或同等品。 

导线尺寸：AWG24 

 

 

布线表 

LEC-CSNA-1：引脚No.1～26                                  

                                                          

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1.5 与伺服电机的组合 

表示驱动器和伺服电机的组合。带锁产品也是相同组合。 

驱动器 

伺服电机 

LE-□-□ 

LECSC□-S5 S5、S6 

LECSC□-S7 S7 

LECSC□-S8 S8 

连接器 
引脚No. 

线芯 
对No. 

绝缘体 
颜色 点记号 点的颜色 

 19 
10 桃红 

▋▋ 红 

20 ▋▋ 黑 

21 
11 橙 

▋▋▋ 红 

22 ▋▋▋ 黑 

23 
12 浅灰 

▋▋▋ 红 

24 ▋▋▋ 黑 

25 
13 白 

▋▋▋ 红 

26 ▋▋▋ 黑 

连接器 
引脚No. 

线芯 
对No. 

绝缘体 
颜色 点记号 点的颜色 

  1 
1 橙 

▋ 红 

2 ▋ 黑 

3 
2 浅灰 

▋ 红 

4 ▋ 黑 

5 
3 白 

▋ 红 

6 ▋ 黑 

7 
4 黄 

▋ 红 

8 ▋ 黑 

9 
5 桃红 

▋ 红 

10 ▋ 黑 

11 
6 橙 

▋▋ 红 

12 ▋▋ 黑 

13 
7 浅灰 

▋▋ 红 

14 ▋▋ 黑 

15 
8 白 

▋▋ 红 

16 ▋▋ 黑 

17 
9 黄 

▋▋ 红 
18 ▋▋ 黑 

ＬＥC-CＳＮA - 1 

驱动器种类 

LECSC用 A 

电缆长度（L）[m] 
1.5 1 
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1.6 构造 

1.6.1 各部位名称 

 

(1) LECSC□-□ 

 

 

11.3 节 

第 7 章、第 8 章 

第 15 章 

4.2 节 

4.4 节 

4.1 节、4.3 节 

12.1 节 

4.10 节 

14.1 节 

5.8 节 

14.7 节 

1.4 节 

4.1 节、4.3 节 

12.1 节 

5.8 节 

电池接口(CN4) 

  连接保存绝对位置数据用的电池。 

USB 通信接口(CN5) 

  连接个人电脑。 

5 4 
3 
2 
1 
0 9 8 

7 6 5 4 
3 
2 
1 

0 9 8 
7 6 

5 4 
3 
2 
1 0 9 8 

7 6 

名

称 
・ 用途 详细 说明 

RS-422 通信接口(CN3) 

MR-PRU03 参数单元（三菱电机(株)制），与 PC 连接。 

控制回路电源插口(CNP2) 

  连接控制回路电源·再生选件。 

输入输出信号接口（CN6） 

  连接输入输出数字信号。 

伺服电机动力接口(CNP3) 

  连接伺服电机。 

主回路有电荷时亮灯。 

亮灯时请不要改变电线的连接。 

充电指示灯 

编码器用接口(CN2) 

  连接伺服电机编码器。 

电池座 

  收纳保存绝对位置数据用的电池。 

规格铭板 

保护接地（PE）端子（  ） 

  接地端子 

4.1 节、4.3 节 

12.1 节、14.2 节 

设定十位数。 
设定个位数。 

占有局数开关（SW1） 

      设定占有局数。 

5.3 节 

第 11 章 

3.2.4 项 

主回路电源接口(CNP1) 
 连接输入电源。 

通信报警显示部 

  通过 CC-Link 通信显示报警。 
    ■  L. RUN 
    ■  S D 
   ■ R D 
    ■  L.ERR 

CC-Link 接口（CN1） 

  连接 CC-Link 线缆。 

第 7章 

3.2.3 项 

3.2.5 项 

4.1 节、4.3 节 

12.1 节 

3.2.2 项 

5 4 
3 
2 
1 0 9 8 

7 6 5 4 
3 
2 
1 0 9 8 

7 6 
X10  STATION  NO

.  
X1 

显示部 
 通过 3 位 7 段 LED 显示伺服状态・报警№。 

  

局号开关(STATION NO.) 

  设定伺服电机的局号。 

波特率开关(MODE) 

  选择 CC-Link 通信波特率。 
0 

      
5 4 

3 
2 
1 9 8 

7 6 
MODE 

SW 1 

固定部 (2处)    



 

1 -  14 

 

1．功能与构成 

 

1.7 周边设备的构成 

要点  
 
● 除驱动器和伺服电机以外，还有选件或推荐品。 

 
 

(1) LECSC□-□ 

(a) 三相或单相 AC200～230V 的场合 

 

注 1. 在绝对位置检测系统中使用。 

  3. 单向AC200～230V电源的场合，请将电源与L1・L2连接，L3不要进行任何连接。电源规格请参阅1.2节。 
 

C 

力率 改善 
DC リアクトル 

(FR-BEL) 

CN6 

CN 2 

CN4 

 

输入输出信号 

线路噪声滤波器 

(FR-BSF01) 

（注 3）电源 

电磁接触器 

(MC) 

无熔丝断路器 

(NFB) 

CN5 

再生选件 

P 

驱动器 

伺服电机 

（注 1） 
电池 

( 注 2 ) 

( 注 2 ) 

安装软件 

（MR Configurator） 
个人电脑 

U 
V 
W 

CN3 

  
  

  

  

L 1 

L 3 
L 2 

P 1 

P 2 

CN1 

CC-Link 

  

R S T 

  

LEC-MR-J3BAT 

（三菱电机(株)制） 
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1．功能与构成 

 

(b) 单相 AC100～120V 的场合 

 

注 1. 在绝对位置检测系统中使用。 

  3. 电源规格请参阅1.2节。 

 

CN5 

再生选件 

P C 

CN6 

CN 2 

CN4 

 

驱动器 

伺服电机 

（注 1） 
电池 

LEC-MR-J3BAT 

安装软件 

（MR Configurator） 

个人电脑 

输入输出信号 
U 
V 
W 

CN3 

L 1 

L 2 

CN1 

CC-Link 

线路噪声滤波器 

(FR-BSF01) 
（三菱电机(株)制） 

（注 3）电源 

无熔丝断路

器 

(NFB) 

  

  
电磁接触器 

（MC） 

( 注 2 )  
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1.8 运行方法的选择 

此伺服使用CC-Link通信功能，可以实现多种运行方法。根据输入信号、参数、位置点

参数表的设定变更运行方法。 

下图是根据信号、参数状态选型运行方法的流程，请参考。 

 

 

MR-J 3 - □ T 占 有局設定 
开关 SW1 

通过远程寄存器设定 

位置点参数表№ 

辅助功能无效 

远程输入位置· 

速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 

OFF 

O

N 

2 局占有 

参数№PC30 

□ □ □0 

□ □ □2 

□ □ □1 
通过远程寄存器设定位置 
数据·位置点参数表№ 
（速度） 
辅助功能无效 

通过远程寄存器设定 

位置数据·速度数据 

辅助功能无效 

通过远程输入设定 

位置点参数表№ 

辅助功能有效 

(参考 5.4 节) 

1 局占有 

サーボアンプ 
MR-J3- □ T 

(参考 3.2.5) 

设定 LECSC□-□占有局 

驱动器 

LECSC□-□ 
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通过远程输入选择位置点 

参数表，通过启动信号的 

生效进行定位。使用辅助 

功能，可以通过多个位置 

点参数表进行连续自动运 

行。 

3.8.2 项 
5.4.2 项(1) 

3.8.2 项 
5.4.2 项 
(4)(b)① 

3.6.3项（2） 

通过远程寄存器选择位

置 

点参数表，通过启动信号 

的生效进行定位。不能使 

用辅助功能。 

参照 主要内容 

用远程寄存器直接设定位 

置数据，伺服电机旋转速 

度、加减速时间常数使用 

远程寄存器选择的位置点 

参数表的设定值。 

启动信号生效进行定位。 

不能使用辅助功能。 

3.6.3项（1） 
3.7.6项（2） 

远程输入绝对值· 
增分值选择(RY(n＋2)B) 

通过增分值指令方式 

执行1次定位运行。 

位置数据作为绝对值 

执行1次定位运行。 

位置数据作为增分值 

执行1次定位运行。 

OFF 

ON 
绝对值 

指令方式 

增分值 
指令方式 

参数№PA01 

□ □ □0 

□ □ □1 

通过增分值指令方式 

执行1次定位运行。 

位置数据作为绝对值 

执行1次定位运行。 

位置数据作为增分值 

执行1次定位运行。 

远程输入绝对值· 
增分值选择(RY(n＋2)B) 

OFF 

ON 
绝对值 

指令方式 

增分值 
指令方式 

参数№PA01 

□ □ □ 0 

□ □ □1 

通过增分值指令方式 

执行1次定位运行。 

位置数据作为绝对值 

执行1次定位运行。 

位置数据作为增分值 

执行1次定位运行。 

远程输入绝对值· 
增分值选择(RY(n＋2)B) 

OFF 

ON 
绝对值 

指令方式 

增分值 
指令方式 

参数№PA01 

□ □ □ 0 

□ □ □ 1 

通过增分值指令方式 

执行1次定位运行。 

通过增分值指令方式 

连续执行定位运行。 

位置点参数表 
辅助功能 

0 

1 
增分值 

指令方式 

参数№PA01 

□ □ □ 0 

□ □ □1 

位置数据作为绝对值 

执行1次定位运行。 

位置数据作为绝对值 

连续执行定位运行。 

位置数据作为增分值 

执行1次定位运行。 

位置数据作为增分值 

连续执行定位运行。 

位置点参数表 
辅助功能 

1 

2 

0 

3 

绝对值 
指令方式 

3.6.3 项(3) 
3.8.4 项 

5.4.3 项(1) 

3.6.3 项(3) 
5.4.3 项(2) 

3.6.3 项(3) 
3.7.6 项(2) 
5.4.3 项(3) 

用远程寄存器直接设定

位 

置数据、伺服电机旋转速 

度。加减速时间常数使用 

远程寄存器选择的位置

点 

参数表№1 的设定值。 

启动信号生效进行定位。 

不能使用辅助功能。 

3.8.2 项 
5.4.2 项(2) 

3.8.2 项 
5.4.2 项 
(4)(b)① 

3.8.2 项 
5.4.2 项(1) 

3.8.2 项 
5.4.2 项 
(4)(b)② 
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第 2章 安装 

注意 

 
● 请勿超出限制多件叠加安装。 

● 请安装在不可燃物体上。直接安装在可燃物上，或者安装在可燃物附近，可能

会造成火灾。 

● 请根据使用说明书将设备安装到耐重场所。 

● 请勿攀爬，或在驱动器上放置重物。会造成人员受伤。 

● 请在指定的环境条件范围内使用。(环境条件记录在1.2节，请参考。) 

● 驱动器内部请勿混入螺钉、金属片等导电性异物和油等可燃性异物。 

● 请勿堵塞驱动器的吸、排气口。否则会造成产品故障。 

● 驱动器是精密设备，请不要掉落或对其施加强烈冲击。 

● 请不要搬运安装有损伤、部品有缺陷的驱动器。 

● 存放时间较长时，请与我公司联络。 

● 使用驱动器时，请注意驱动器的边角等锋利部位。 
 

 

2.1 安装方向与间隔 

注意 

 
● 请务必严守安装方向。否则会造成产品故障。 

● 驱动器和控制柜内壁以及其他设备间的间隔请保持规定的距离。否则会造成产

品故障。 
 

 

(1) LECSC□-□ 

(a) 安装1台时 

制御盤

40mm以上 

10mm以上 

40mm以上 

10mm以上 

配線余裕 

天 

地

サーボアンプ

制御盤

80mm以上 

 

 

(b) 安装2台以上时 

 

要点  
 
● 200V级的3.5kW以下和100V级的400W以下的驱动器可以贴紧安装。 

 
 

 请在驱动器上面和控制柜内壁预留足够空间，并设置冷却风扇，以保证控制

柜内的温度不会超过环境条件。 

驱动器 

控制柜                                控制柜 

配线富余 

80mm以上 

40mm以上 

驱动器 
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 驱动器紧凑安装时，请考虑安装公差，在驱动器之间保留lmm的间隔。此时请

在环境温度0～45℃或实际负载率75%以下的条件下使用。 

100mm以上 

30mm以上 

40mm以上 

30mm以上 

1mm 

制御盤

1mm 

100mm以上 

30mm以上 

40mm以上 

30mm以上 

10mm以上 

制御盤

間隔をあける場合 密着実装の場合

 

有间隔的场合 紧密安装的场合 

控制柜                                                  控制柜 
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 (2) 其他 

 设置再生选件等散发热量的设备时，请充分考虑其散热情况，避免对驱动器造成

影响。 

 驱动器请垂直安装于墙壁上。 

 

2.2 异物的侵入 

(1) 组装控制柜时，请避免钻头造成的切屑等进入驱动器内部。 

 

(2) 请避免油・水・金属粉末等通过控制柜的缝隙和安装于顶板等处的散热风扇处进入

驱动器内部。 

 

(3) 在存在有害气体及灰尘较多的场所安装控制柜时，请先进行空气净化(从控制柜外部

向内加压输送清洁空气，使其内压高于外压)，防止有害气体及灰尘进入控制柜内。 
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2.3 编码器电缆强度 

(1) 请充分验证电缆的夹紧方法，不要向电缆连接部位施加弯曲压力和电缆自重压力。 

 

(2) 如果在使用时需要经常移动伺服电机，请不要向伺服电机连接器的连接部施加压力，

将电缆(编码器，电源，制动)固定在连接器连接部上时不要拧得太紧。选件的编码

器电缆请在弯曲寿命范围内使用。电源以及制动装置接线用的电缆请在使用电线的

弯曲寿命范围内使用。 

 

(3) 电缆外部绝缘层会因锐利物品的切割而破损，与机械的棱角接触而擦伤，人或车的

踩踏而损坏，所以应避免上述情况发生。 

 

(4) 伺服电机安装在移动的机械上时，请尽量增大弯曲半径。弯曲寿命请参考12.4节。 

 

2.4 点检项目 

危险 

 
● 有可能造成触电，请关闭电源，等待15分钟后充电指示灯灭，用万用表等确认

P(＋)-N(－)间的电压后，再进行保养·点检。此外，确认充电指示灯是否熄

灭时，请务必在驱动器的正面进行。 

● 请避免非技术人员进行点检作业。会造成触电。 

 

要点  
 
● 请不要对驱动器进行兆欧表测试(绝缘电阻测试)。否则会造成产品故障。 

● 请不要在贵公司进行拆分・修理。 
 

 

应定期进行以下点检。 

 

(1) 端子台的螺纹是否松动。如果松动，请进行增拧。 

 

(2) 电缆等是否有伤・破裂。特别是可动时，请根据使用条件定期进行点检。 
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2.5 元件寿命 

零部件的更换寿命如下。但是，受使用方法和环境条件影响会有变动，发生异常时需

要更换。 
 

零部件名称 寿命基准 

平滑电容器 10年 

继电器 接入电源次数以及紧急停止次数10万次 

冷却风扇 1～3万个小时(2～3年) 

绝对位置用电池 参考5.8节 

 

(1) 平滑电容 

 平滑电容受到浪涌电流等的影响，其性能会劣化。电容的寿命受环境温度和使用

条件影响较大，但在一般的空调环境下连续运行时，产品寿命可达10年。 

 

(2) 继电器类 

 由于开关电流造成接点磨损从而发生接触不良。受电源容量影响，但接入电源次

数以及紧急停止次数为10万次。 

 

(3) 驱动器冷却风扇 

 冷却风扇轴承寿命为1～3万小时。因此在进行连续运行时，通常需要在第2年～第

3年更换冷却风扇。另外，点检时发现有异常声音或者异常振动时也需要更换。 
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第 3章 CC-Link 通信功能 
3.1 通信规格 

要点  
 
● 本伺服相当于远程设备局。 

 
 

上位机或上位侧设备规格的详细内容，请参考CC-Link系统主局单元手册。 
 

项目 规格 

电源 通过DC5V驱动器供給 

CC
-L
in
k 

适合的CC-Link版本 Ver.1.10 

通信速度 10M/5M/2.5M/625K/156Kbps 

通信方式 广播轮询方式 

同步方式 帧同步方式 

编码方式 NRZI 

传送路型式 BUS形式(EIA RS-485标准) 

错误控制方式 CRC(X16＋X12＋X5＋1) 

连接电缆 CC-Link Ver.1.10对应电缆(三芯屏蔽双绞电缆) 

传送格式 依据HDLC 

远程局号 1～64 

(注) 

电缆长度 

通信速度 156kbps 625kbps 2.5Mbps 5Mbps 10Mbps 

最大电缆总线长 1200m 900m 400m 160m 100m 

局间电缆长度 0.2m以上 

连接台数 
仅远程设备局，最大42台(1局/台占有时)，(2局/台占有时为最大32台)，可与其他设备共

用 

注. 混杂CC-Link Ver.1.00对应电缆的系统，电缆总线长和局间线长为Ver.1.00规格。详细内容请参考CC-Link系统主局·子局单元用户手

册。 
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3．CC-Link 通信功能 

 

3.2. 系统构成 

3.2.1 构成例 

(1) 上位机或上位侧设备 

 成为主局的上位机或上位侧设备CPU的基本BASE单元或增设的BASE单元，安装

“QJ61BT11N形”“A1SJ61BT11形”“A1SJ61QBT11”Control & Communication Link

系统主・子单元。FX2N系列的场合，使用“FX2N-16CCL-M”主模块。 

 

(2) 配线 

 用双绞线(3线式)连接CC-Link单元主局和驱动器。 

CC-Link Ver.1.10対応ケーブル

シーケンサ
CC-Linkユニット  

 

CC-Link 

主局单元 

CC-Link Ver.1.10 对应电缆 
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3.2.2 配线方法 

(1) 通信连接器 

如下是驱动器侧的通信连接器CN1的引脚配列。 

 

(2) 连接例 

 如下是驱动器和CC-Link主局单元的配线。连接使用的CC-Link Ver.1.10对应电缆

请参考13.4节(3)。 

 

 

CC-Link 主局单元 驱动器 

SLD 

FG 

DA 

DG 

SLD 

DB 

CN1 

FG 

DG 

DA 

DB 

DA 

DG 

DB 

SLD 

FG 

驱动器 

CN1 

CN1 

CN1 连接器：附属品 

三菱电机系统服务株式会社制 

型号：K05A50230600 
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(3) 连接多台伺服的场合的连接例 

可以作为CC-Link的远程I/O局的1局共用通信系统，通过上位机或上位设备的用户

程序进行控制・监控。 

終端抵抗

シーケンサCC-Link
マスタユニット

FG

SLD

DG

DB

DA

MR-J3-□T
CC-Link用コネクタ(CN1)

DA
DG

DB
SL
D

FG

MR-J3-□T
CC-Link用コネクタ(CN1)

(注1)
終端抵抗

(注2)CC-Link Ver.1.10対応ケーブル

DA
DG

DB
SL
D

FG

 

注 1. 请使用上位机或上位侧设备附带的终端阻抗。所使用的电缆不同，终端抗阻的抗组值会有差异。 

  2. 请参考本项(4)。 

 

(4) CC-Link用接头(CN1)的配线方法 

(a) 剥掉电缆外皮挑选内部的电缆和屏蔽编组。 
 

(b) 剥掉屏蔽编组和内部电线的表皮，捻开线芯。 

3芯ツイストペアケーブル 

約10mm

シールド編組

 

(c) 将连接前轴、上位机或上位侧设备的电缆与连到次轴的同一电缆或屏蔽编组同

组拧为一股。 
 

(d) 最终轴的场合，CC-Link主局单元附带的终端电阻需进行如下加工。 

 

 

终端电阻 

切断 切断 

剥掉表皮 剥掉表皮 
( 10 mm ) ( 10 mm ) 折弯导线 

LECSC□-□ 

CC-Link 用接口（CN1） 

yong 

 

LECSC□-□ 

CC-Link 用接口（CN1） 

 

 

CC-Link 

主局单元 

（注 2）CC-Link Ver.1.10 对应电缆 

(注 1) 

终端电阻 

终端电阻 

屏蔽编组 

三芯屏蔽双绞电缆 

约 10mm 
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(e) 将电线的线芯部分插入开口部，并请用一字型螺丝刀拧紧以避免电线被拔出。(紧

固力矩：0.3～0.4N・m)向开口部插入电线时，请确认端子的螺钉是否足够松弛。 

ゆるむ しまる 

　ドライバ 

・刃先厚　0.4～0.6mm 

・全幅　　2.5～3.5mm

前局
または
シーケンサへ

CC-Link用コネクタ(CN1)

次局へ

 

要点  
 
● 请不要对线芯部镀锡,以避免接触不良的情况。 

 
 

调整螺钉紧固力矩的场合，推荐使用一字型力矩螺丝刀。推荐的紧固力矩调整用

螺丝刀和力矩螺丝刀用一字型刃口如下表所示。用十字形刃口调整时,请与我公司咨

询。 
 

品名 型号 工厂/代理店 

转矩驱动器 N6L TDK 中村制作所 

转矩驱动器用存储单元 B-30 负极 H3.5 X 73L Shiro Industry Co. 

 

接全局、上位机或 

上位侧设备 

旋松    拧紧 

 

接子局 

 

螺丝刀 

 

CC-Link 用连接器（CN1） 

 

刃尖厚 0.4～0.6mm 

全宽   2.5～3.5mm 
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3．CC-Link 通信功能 

 

3.2.3 局号设定 

要点  
 
● 请务必将局号设定为01～64的值。请不要设定除此以外的值。 

 
 

(1) 局号的设定方法 

 请在接通驱动器电源前设定伺服的局号。设定局号的场合，请注意以下事项。 
 

(a) 在1～64的范围内设定局号。 
 

(b) 1台驱动器占有1局或2局。(上位机或上位侧设备 子局的1局分) 
 

(c) 最大连接台数：42台 

 但是，需要满足如下条件。 

 

{(1×a)＋(2×ｂ)＋(3×c)＋(4×d)}≦64 

 

  a：1局占有单元的台数 

  b：2局占有单元的台数 

  c：3局占有单元的台数(LECSC□-□没有。) 

  d：4局占有单元的台数(LECSC□-□没有。) 

 

{(16×A)＋(54×B)＋(88×C)}≦2304 

 

  A：远程I/O局的台数   ≦64台 

  B：远程设备的台数    ≦42台 

  C：子局的台数        ≦26台 
 

(D) 连接4台的场合，请按下述方法设定局号。 

 

第1局 第2局 第4局 第6局

CC-Link
マスタユニット

シーケンサ
リモートI/O局

(1局占有)

サーボアンプ1
(1局占有時)

リモートデバイス局

サーボアンプ2
(2局占有時)

リモートデバイス局

サーボアンプ3
(2局占有時)

リモートデバイス局

接続台数は4台

 

 

驱动器 1 
（1 局占有时） 
远程设备局 

 

 

 

 

驱动器 2 
（2 局占有时） 
远程设备局 

 

 

 

 

驱动器 3 
（2 局占有时） 
远程设备局 

 

 

 

 

上位机或上位侧设备 
远程 I/O 局 
（1 局占有） 

 
 
 

CC-Link 

主局 

 

 

连接 4 台 
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(2) 局号设定方法 

 局号是通过驱动器操作部的局号开关(STATION NO. X10 X1)设定的。可设定的

局号为10进制的1～64。初期状态下设定为第1局。 

X10　STATION №　X1

1の位を設定します。(初期値：1)

10の位を設定します。(初期値：0)

8

0

5

1

2
3

4

9

7

6

8

0

5

1

2
3

4

9

7

6

5

0

5

0

5

0

サーボアンプ

 

3.2.4 波特率设定 

CC-Link的转送波特率是通过驱动器操作部的转送波特率开关(MODE)设定的。初始值设

定为156kbps。 

设定的传送速度不同，系统的总延长距离会有变化。详细内容请参考CC-Link系统主局

子局单元用户手册。 
 

5

MODE

4

3
2

1 0
9

8
7

6

5

0

5

0

5

0

サーボアンプ

 

№ 波特率 

0(初始值) 156kbps 

1 625kbps 

2 2.5Mbps 

3 5Mbps 

4 10Mbps 

5～9 不使用。 

  

3.2.5 占有局数设定 

占有局数是通过驱动器操作部的占有局数开关(SW1)设定的。根据设定的占有局数，可

使用的输入输出软元件和可连接的驱动器台数有变化。请参考3.2.3项。初期状态下设定

1局占有。 
 

5

0

5

0

5

0

サーボアンプ

 

SW1的设定 占有局数 

 占有1局 

 占有2局 

 

( 初期值 ) 

驱动器 

 

 

驱动器 

 

 

驱动器 

 

 

设定个位数。（初始值：1） 

设定十位数。（初始值：0） 
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3．CC-Link 通信功能 

 

3.3 功能 

3.3.1 功能模块图 

用功能模块图说明以CC-Link方式向驱动器传送输入输出信息的流量。 

 

(1) CC-Link系统的主局和驱动器间，通常会以3.5～18ms(512点)链接刷新。链接刷新的
联动扫描时间会根据通信速度有变化。详细内容请参考CC-Link系统主局子局单元用
户手册。 

 

(2) I/O刷新和主局的顺序程序的执行不是同步进行的。也有可以同步联动扫描的上位机
或上位侧设备。 

 

(3) 用FROM命令从CC-Link系统本地・远程单元的缓冲存储器读取驱动器的读取数据，并
通过TO命令写入。上位机或上位侧设备也可以省略FROM/TO命令,设定自动复位。 

 

3.3.2 功能 

在CC-Link运行模式及试运行模式选择中，通过CC-Link系统可由上位机或上位侧设备

操作的功能如下表所示。 
 

项目 
运行模式 

CC-Link运行模式 试运行模式 

监控 ○ ○ 

运行 ○  

参数写入 ○ ○ 

参数读取 ○ ○ 

位置点参数表写入 ○ ○ 

位置点参数表读取 ○ ○ 

 

上 
位 
ケ 
ン 
サ 
C 
P 
U 

①Q J61B11N 
  输入输出信号 

シ 
｜ 
ケ 
ン 
サ 
と 
の 
イ 
ン 
タ 
フ 
ェ 
｜ 
ス 

CPU 

バッファ 
メモリ 

C 
C 
｜ 
L 
i 
n 
k 
イ 
ン 
タ 
フ 
ェ 
｜ 
ス 

② バッファメモ

リ 
の 

  読出し ・ 書込み 

C 
C 
｜ 
L 
i 
n 
k 
イ 
ン 
タ 
フ 
ェ 
｜ 
ス 

③ CC-Link  
  Ver.1.10 
  対応ケーブル 

サ 
｜ 
ボ 
ア 
ン 
プ 
C 
P 
U 

サーボアンプ シーケンサ 
CC-Link ユニット 

入力 入力 

出 力 

 

 

 

驱动器 

 

 

 

 

 

上 

位 

侧 

C 

P 

U 

 

 

 

 

上 

位 

侧 

CC-Link 单元 

输入 

输出 

对应电缆 

缓冲寄存器的 

读取·写入 
缓冲寄

存器 

 
C 
C 
- 
L 
I 
N 
K
接
口 

 
与 
上 
位 
侧 
的
接
口 

 
C 
C 
- 
L 
I 
N 
K
接
口 
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3．CC-Link 通信功能 

 

3.4 驱动器的设定 

(1) 驱动器侧的运行模式 

 本驱动器有如下运行模式。 
 

运行模式 内容 

试运行模式 使用已安装软件（MR Configurator2TM）的计算机，运行电机。 

CC-Link运行模式 利用CC-Link通信功能，通过上位侧或上位机的程序运行电机。 

 

(2) 运行模式的切换 

(a) 运行模式的切换条件 

 请确认下述项目后再切换运行模式。 
 

① 伺服电机停止中。 
 

② 正转启动(RYn1)及反转启动(RYn2)处于OFF状态。 
 

(b) 运行模式的切换方法 

 从试运行模式切换到CC-Link运行模式的场合，请通过电源的OFF/ON解除试运

行模式。 

パラメータユニットまたはMR Configuratorをインス
トールしたパーソナルコンピュータを使用してテスト 
運転モードを選択

CC-Link運転モード テスト運転モード

電源のOFF/ONでテスト運転モードを解除

 

 

3.5 对上位机或上位侧设备 CPU 的输入输出信号(输入输出软元件) 

3.5.1 输入输出信号(输入输出软元件) 

各输入信号(输入软元件)可以通过CC-Link或CN6接口的外部输入信号使用。请用参数

№PD06～PD11・PD12・PD14选择。输出信号(输出软元件)可以同时使用CC-Link和CN6接

口的外部输出信号。 

 

要点  
 
● 出厂状态下，正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)・近点狗(DOG)的CN6接口

的外部输入信号有效。 
 

 

使用带有安装软件（MR Configurator）的个人电脑， 

选择试运行模式 

CC-Link 运行模式 试运行模式 

通过电源的 OFF/ON 解除试运行模式 
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(1) 1 局占有时 

 RYn/RXn：各32点，RWrn/RWwn：各4点 
 

上位机或上位侧设备→驱动器(RYn)  驱动器→上位机或上位侧设备(RXn) 

(注) 

软元件№ 

信号 

(软元件) 
简称 

CN6接口引

脚№ 
 

(注) 

软元件№ 

信号 

(软元件) 
简称 

CN6接口引

脚№ 

RYn0 伺服ON SON   RXn0 准备完成 RD 14 

RYn1 正转启动 ST1   RXn1 到位 INP  

RYn2 反转启动 ST2   RXn2 粗一致 CPO  

RYn3 近点狗 DOG 2  RXn3 原点复位完成 ZP 16 

RYn4 正转行程末端 LSP 3  RXn4 转矩限制中 TLC  

RYn5 反转行程末端 LSN 4  RXn5 使用不可   

RYn6 自动/手动选择 MD0   RXn6 电磁制动互锁 MBR  

RYn7 暂停/重启 TSTP   RXn7 暂时停止 PUS  

RYn8 电机输出执行要求 MOR   RXn8 监控中 MOF  

RYn9 命令代码执行要求 COR   RXn9 命令代码执行完毕 COF  

RYnA 位置点参数表№选择1 DI0   RXnA 警告 WNG  

RYnB 位置点参数表№选择2 DI1   RXnB 电池警告 BWNG  

RYnC 位置点参数表№选择3 DI2   RXnC 移动结束 MEND  

RYnD 位置点参数表№选择4 DI3   RXnD 动态制动互锁 DB  

RYnE 位置点参数表№选择5 DI4   RXnE 位置范围 POT  

RYnF 清除 CR   RXnF 使用不可   

RY(n＋1)0 

～ 

RY(n＋1)9 

使用不可    

RX(n＋1)1 

～ 

RX(n＋1)9 

使用不可   

RY(n＋1)A 复位 RES   RX(n＋1)A 故障 ALM 15 

RY(n＋1)B 

～ 

RY(n＋1)F 

使用不可   

 RX(n＋1)B 远程通信Ready CRD  

 

RX(n＋1)C 

～ 

RX(n＋1)F 

使用不可   

 

上位机或上位侧设备→驱动器(RWwn)  驱动器→上位机或上位侧设备(RWrn) 

地址№ 信号  地址№ 信号 

RWwn 监控1  RWrn 监控1数据 

RWwn＋1 监控2  RWrn＋1 监控2数据 

RWwn＋2 命令代码  RWrn＋2 回复代码 

RWwn＋3 写入数据  RWrn＋3 读取数据 

注. “n”是由局号设定决定的值。 
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(2) 2 局占有时 

 RXn/RYn：各64点，RWrn/RWwn：各8点 
 

上位机或上位侧设备→驱动器(RYn)  驱动器→上位机或上位侧设备(RXn) 

(注) 

软元件№ 

信号 

(软元件) 
简称 

CN6接口引

脚№ 
 

(注) 

软元件№ 

信号 

(软元件) 
简称 

CN6接口引

脚№ 

RYn0 伺服ON SON   RXn0 准备完成 RD 14 

RYn1 正转启动 ST1   RXn1 到位 INP  

RYn2 反转启动 ST2   RXn2 粗一致 CPO  

RYn3 近点狗 DOG 2  RXn3 原点复位完成 ZP 16 

RYn4 正转行程末端 LSP 3  RXn4 转矩限制中 TLC  

RYn5 反转行程末端 LSN 4  RXn5 使用不可   

RYn6 自动/手动选择 MD0   RXn6 电磁制动互锁 MBR   

RYn7 暂停/重启 TSTP   RXn7 暂时停止 PUS  

RYn8 电机输出执行要求 MOR   RXn8 监控中 MOF  

RYn9 命令代码执行要求 COR   RXn9 命令代码执行完毕 COF  

RYnA 位置点参数表№选择1 DI0   RXnA 警告 WNG  

RYnB 位置点参数表№选择2 DI1   RXnB 电池警告 BWNG  

RYnC 位置点参数表№选择3 DI2   RXnC 移动结束 MEND  

RYnD 位置点参数表№选择4 DI3   RXnD 动态制动互锁 DB  

RYnE 位置点参数表№选择5 DI4   RXnE 位置范围 POT  

RYnF 清除 CR   
RXnF 

～ 

RX(n＋1)F 

使用不可   
RY(n＋1)0 

～ 

RY(n＋1)F 

使用不可    

RY(n+2)0 位置指令执行要求    RX(n+2)0 位置指令执行完毕   

RY(n+2)1 速度指令执行要求    RX(n+2)1 速度指令执行完毕   

RY(n+2)2 使用不可    RX(n+2)2 位置点参数表№输出1 PT0  

RY(n+2)3 位置点参数表№选择6 DI5   RX(n+2)3 位置点参数表№输出2 PT1  

RY(n+2)4 位置点参数表№选择7 DI6   RX(n+2)4 位置点参数表№输出3 PT2  

RY(n+2)5 位置点参数表№选择8 DI7   RX(n+2)5 位置点参数表№输出4 PT3  

RY(n+2)6 内部转矩限制选择 TL1   RX(n+2)6 位置点参数表№输出5 PT4  

RY(n+2)7 比例控制 PC   RX(n+2)7 位置点参数表№输出6 PT5  

RY(n+2)8 增益切换 CDP   RX(n+2)8 位置点参数表№输出7 PT6  

RY(n+2)9 使用不可    RX(n+2)9 位置点参数表№输出8 PT7  

RY(n+2)A 位置・速度指定方式选择    

RX(n+2)A 

～ 

RX(n+2)F 

使用不可   

RY(n+2)B 绝对值/增分值选择    

RX(n+3)0 

～ 

RX(n+3)9 

使用不可   

RY(n＋2)C 

～ 

RY(n+2)F 

使用不可    RX(n+3)A 故障 ALM 15 

RY(n+3)0 

～ 

RY(n+3)9 

使用不可    RX(n+3)B 远程通信Ready CRD  

RY(n+3)A 复位 RES   

RX(n+3)C 

～ 

RX(n+3)F 

使用不可   

RY(n+3)B 

～ 

RY(n+3)F 

使用不可        

注. “n”是由局号设定决定的值。   
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上位机或上位侧设备→驱动器(RWwn)  驱动器→上位机或上位侧设备(RWrn) 

(注1) 

地址№ 
信号  

(注1) 

地址№ 
信号 

RWwn 监控1(注2)  RWrn 监控1数据下位16bit 

RWwn＋1 监控2(注2)  RWrn＋1 监控1数据上位16bit 

RWwn+2 命令代码  RWrn+2 回复代码 

RWwn+3 写入数据  RWrn+3 读取数据 

RWwn+4 位置指令数据下位16bit/位置点参数表№(注3)  RWrn+4  

RWwn+5 位置指令数据上位16bit  RWrn+5 监控2数据下位16bit 

RWwn+6 速度指令数据/位置点参数表№(注4)  RWrn+6 监控2数据上位16bit 

RWwn+7 使用不可  RWrn+7 使用不可 

注 1．“n”是由局号设定决定的值。 

  2．32bit数据的监控代码指定下位16bit的代码。 

  3．参数№PC30为“□□□0”的场合，请为RWwn＋4指定位置点参数表№。参数№PC30为“□□□1”或“□□□2”的场合，请为RWwn＋4

・RWwn＋5指定位置数据并打开位置指令执行要求(RY(n＋2)0)。 

  4．参数№PC30为“□□□1”的场合,请为RWwn＋6指定位置点参数表№。参数№PC30为“□□□2”的场合，请为RWwn＋6指定速度数据并

打开速度指定执行要求(RY(n＋2)1)。将参数№PC30设定为“□□□2”的场合，请务必在位置点参数表№1设定加减速时间常数。参

数№PC30为“□□□0”的场合，不使用RWwn＋6的值。 
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3．CC-Link 通信功能 

 

3.5.2 输入输出信号的详细说明 

(1) 输入信号(输入软元件) 

 表中备注栏的记号表示以下内容。 

 *1：通过参数№PD06～PD08、参数№PD12・PD14的设定，可以作为CN6接口的外部

输入信号使用。 

 *2：通过参数№PD01・PD04的设定可在内部自动ON。 

 软元件№栏有斜线的软元件不能通过CC-Link使用。 
 

信号名称 

(软元件名称) 
内容 

软元件№ 

备注 1局 

占有时 

2局 

占有时 

伺服ON  如果打开RYn0则电源流入基本回路，进入可运行状态。(伺服ON状态) 

如果关闭RYn0则基本电路被切断，伺服电机变为自由运行状态。(伺服OFF

状态) 

RYn0 RYn0 *1 

正转启动 1．绝对值指令方式的场合 

如果自动运行时打开RYn1，根据设定到位置点参数表的位置数据，执行

一次定位。 

如果原点复位时打开RYn1，会同时开始原点复位。 

如果JOG运行时打开RYn1，打开期间向正转方向旋转。 

正转表示地址增加方向。 

RYn1 RYn1 *1 

 2．增分值指令方式的场合 

如果自动运行时打开RYn1，根据设定到位置点参数表的位置数据，向正

转方向执行一次定位。 

如果原点复位时打开RYn1，会同时开始原点复位。 

如果JOG运行时打开RYn1，打开期间向正转方向旋转。 

正转表示地址增加方向。 

   

反转启动 通过增分值指令方式使用此软元件。 

如果自动运行时打开RYn2，根据设定到位置点参数表的位置数据，向反转

方向执行一次定位。 

如果JOG运行时打开RYn2，打开期间向反转方向旋转。 

反转表示地址减少方向。 

另外，反转启动(RYn2)也可以作为向原点自动高速定位功能的启动信号使

用。 

RYn2 RYn2 *1 

近点狗 出厂状态下，近点狗外部输入信号(CN6-2)有效。使用CC-Link的场合，请

通过参数№PD14设置为可以使用。 

关闭RYn3检知近点狗。DOG检知的极性可以通过参数№PD16变更。 
 

RYn3 RYn3 *1 

  参数№PD16 近点狗(RYn3)检知的极性     

  □0□□(初始值) OFF     

  □1□□ ON     
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3．CC-Link 通信功能 

 

信号名称 

(软元件名称) 
内容 

软元件№ 

备注 1局 

占有时 

2局 

占有时 

正转行程末端 出厂状态下，正转行程末端的外部输入信号(CN6-3)有效、反转行程末端的

外部输入信号(CN6-4)有效。 

运行的场合，请在CN6-3与DOCOM之间、CN6-4与DOCOM之间设置为短路。如

果打开，则会紧急停止且伺服锁定。 

使用CC-Link的场合，请通过参数№PD12设置为可以使用。运行时请打开

RYn4・RYn5。如果OFF，则会紧急停止且伺服锁定。参数№PD20可以选择停

止方法。 

不使用正转行程末端・反转行程末端的场合，请使用参数№PD01设定为

“自动ON”。 
 

RYn4 RYn4 *1 

*2 

反转行程末端  (注)远程输入 运行  RYn5 RYn5 *1 

  RYn4 RYn5 CCW方向 CW方向    *2 

  1 1 ○ ○     

  0 1  ○     

  1 0 ○      

  0 0       

  注. 0：OFF 

  1：ON 

 

   

自动/手动运行 打开RYn6进入自动运行模式，如关闭则进入手动运行模式。 RYn6 RYn6 *1 

暂停/重启 自动运行中如果打开RYn7则会暂停。 

如果再打开RYn7将再启动。 

暂停中即使打开正转启动(RYn1)或反转启动(RYn2)也会被无视。 

如果在暂停中从自动运行模式变更为手动运行模式，则移动剩余距离将被

清除。 

原点复位中及JOG运行中暂停/重启输入被无视。 

RYn7 RYn7  

电机输出执行要求 如果打开RYn8，如下数据・信号将被设定。同时打开RXn8。RYn8打开期间，

监控值随时更新。 

① 1局占有时 

远程寄存器RWrn：监视器1(RWwn)要求的数据 

远程寄存器RWrn＋1：监视器2(RWwn＋1)要求的数据 

远程寄存器RWrn＋2：正常或错误的回复代码 

② 2局占有时 

远程寄存器RWrn：监视器1(RWwn)要求的数据的下16bit 

远程寄存器RWrn＋1：监视器1(RWwn)要求的数据的上16bit 

远程寄存器RWrn＋5：监视器2(RWwn＋2)要求的数据的下16bit 

远程寄存器RWrn＋6：监视器2(RWwn＋2)要求的数据的上16bit 

远程寄存器RWrn＋2：正常或错误的回复代码 

RYn8 RYn8  

命令代码执行要求 如果打开RYn9，将会执行设定到远程寄存器RWwn＋2的命令代码。 

命令代码执行完后，正确或错误的回复代码存储到RWrn＋2。同时打开RXn9。 

命令代码的详细内容请参考3.5.4项。 

RYn9 RYn9  
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3．CC-Link 通信功能 

 

信号名称 

(软元件名称) 
内容 

软元件№ 

备注 1局 

占有时 

2局 

占有时 

位置点参数表№选择1 通过RYnA～RY(n＋2)5选择位置点参数表以及选择原点复位模式。 
 

RYnA RYnA *1 

  *2 

位置点参数表№选择2  位置点

参数表

№ 

  (注1)远程输入     RYnB RYnB  

  RY RY RY 
RYnE RYnD RYnC RYnB RYnA 

    

位置点参数表№选择3  (n＋2)5 (n＋2)4 (n＋2)3  RYnC RYnC  

  (注2) 0 0 0 0 0 0 0 0     

位置点参数表№选择4  1 0 0 0 0 0 0 0 1  RYnD RYnD  

  2 0 0 0 0 0 0 1 0     

位置点参数表№选择5  3 0 0 0 0 0 0 1 1  RYnE RYnE  

  4 0 0 0 0 0 1 0 0     

位置点参数表№选择6             RY(n+2)3  

  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・    

位置点参数表№选择7  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・   RY(n+2)4  

  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・    

位置点参数表№选择8             RY(n+2)5  

  254 1 1 1 1 1 1 1 0    

  255 1 1 1 1 1 1 1 1    

  注 1. 0：OFF 

   1：ON 

  2. 原点复位选择的设定。 

 

   

清除 如果将参数№PD22设定为“□□□1”,则在RYnF的启动边缘删除位置控制

计数器的累积脉冲。请将脉冲宽度设置为10ms以上。 

如果将参数№PD22设定为“□□□2”，打开RYnF时会随时删除。 

RYnF RYnF *1 

*2 

位置指令执行要求 如果打开RY(n＋2)0，设定到远程寄存器RWwn＋4・RWwn＋5的位置点参数表

№及位置指令数据将被设定。 

如果设定驱动器，RWrn＋2会被设定为正常或错误的回复代码。同时打开RX(n

＋2)0。 

详细内容请参考3.6.3项。 

 RY(n+2)0  

速度指令执行要求 如果打开RY(n＋2)1，设定到远程寄存器RWwn＋6的位置点参数表№及速度指

令数据将被设定。 

如果设定驱动器，RWrn＋2会被设定为正常或错误的回复代码。同时打开RX(n

＋2)1。 

详细内容请参考3.6.3项。 

 RY(n+2)1  

内部转矩限制选择 若RY(n＋2)6为OFF,参数№PA11(正转力矩上限)・参数№PA12(反转力矩上

限)为ON,则参数№PC35(内部转矩限制)的力矩限值生效。(参考4.6.3项) 

 RY(n+2)6 *1 

比例控制 如果打开RY(n＋2)7，则速度放大器从比例积分形切换为比例形。 

如果伺服电机在停止状态下因外在因素1脉冲也能旋转时，会产生转矩，补

正位置偏差。关闭移动完成(RXnC)后机械锁定轴的场合，如果在关闭移动

完成(RXnC)的同时打开比例控制(RY(n＋2)7)，将会控制不要的转矩补正位

置偏差。 

长时间锁定的场合，请同时打开比例控制(RY(n＋2)7)和内部转矩限制选择

(RY(n＋2)6),并通过内部转矩限制(参数№PC35)将转矩降至额定力矩以

下。 

 RY(n+2)7 *1 

*2 
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3．CC-Link 通信功能 

 

信号名称 

(软元件名称) 
内容 

软元件№ 

备注 1局 

占有时 

2局 

占有时 

增益切换 如果打开RY(n＋2)8，转动惯量比和各增益的值切换为参数№PB29～PB32

的值。使用RY(n＋2)8切换增益的场合，请将自动调谐设为无效。 

 RY(n+2)8 *1 

位置・速度指定方式选择 选择位置指令・速度指令的实施者。(参考3.6.3项) 

OFF：远程输入位置・速度指定方式 

通过位置点参数表№选择(RYnA～RYnE)指定位置点参数表№并给予

位置指令・速度指令。 

ON ：远程寄存器选择位置・速度指定方式 

将命令代码设置到远程寄存器(RWwn＋4～RWwn＋6)，并给予位置指令

・速度指令。 

将参数№PC30(直接指定选择)设定为“□□□2”。 

 RY(n+2)A  

绝对值・增分值选择 RY(n＋2)B通过位置・速度指定方式选择(RY(n＋2)A)用远程寄存器选择位

置・速度指定方式，通过参数№PD01选择绝对值指令方式的场合生效。选

择通过RY(n＋2)B的OFF/ON设定的位置数据为绝对值指令方式，还是増分值

指令方式。 

OFF：位置数据作为绝对值使用。 

ON ：位置数据作为増分值使用。 

 RY(n+2)B  

复位 如果RY(n＋1)A或RY(n＋3)A打开时间超过50ms，可以解除报警。 

有初始化(RY(n＋1)A或RY(n＋3)A)无法解除的报警。(参考11.4.1项) 

未发生报警的状态下，即使打开RY(n＋1)A或RY(n＋3)A也不能切断基本回

路。如果将参数№PD20(功能选择D-1)设定为“□□0□”，切断基本回路。 

此软元件不是停止用的。请不要在运行中打开。 

RY(n＋1)A RY(n+3)A *1 

强制停止 此软元件是CN6接口的外部输入信号专用。CC-Link不能使用。 

如果EMG关闭，则进入强制停止状态，伺服OFF，动态制动作动，伺服电机

紧急停止。 

从强制停止状态转为EMG开启时，可以解除强制停止状态。 
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3．CC-Link 通信功能 

 

(2) 输出信号(输出软元件) 

要点  
 
● 输出软元件可以并用远程输出和CN6接口的外部输出信号。 

 
 软元件№栏中画斜线的软元件№不能在CC-Link中使用。 

信号名称 

(软元件名称) 
内容 

软元件№ 

1局 

占有时 

2局 

占有时 

准备完成 出厂状态下，准备完成作为外部输出信号分配给CN6-14引脚。如果是伺服ON可运

转状态，则RXn0为ON。 

RXn0 RXn0 

到位 在累积脉冲设定的到位范围内，RXn1为ON。到位范围可以通过参数№PA10变更。 

若到位范围变大，低速旋转时可能会处于一直导通的状态。 

伺服ON状态下打开RXn1。 

RXn1 RXn1 

粗一致 指令剩余距离比参数设定的粗一致输出范围小时，RXn2为ON。基本回路OFF中不

输出。 

伺服ON状态下打开RXn2。 

RXn2 RXn2 

原点复位完成 出厂状态下，原点复位完成作为外部输出信号分配给CN6-16引脚。原点复位完成

时RXn3为ON。 

绝对位置系统中，运行准备完成时RXn3为ON，但以下场合为OFF。 

① 关闭伺服ON(RYn0)。 

② 关闭强制停止(EMG)。 

③ 打开初始化(RY(n＋1)A及RY(n＋3)A)。 

④ 发生报警。 

⑤ 关闭正转行程末端(RYn4)和反转行程末端(RYn5)。 

⑥ 没有原点复位时。 

⑦ 绝对位置消失(A25)、绝对位置计数器警告(AE3)发生后，没有原点复位时。 

⑧ 电子齿轮变更后没有原点复位时。 

⑨ 绝对位置系统从无效变更为有效后，没有原点复位时。 

⑩ 变更参数№PA14(旋转方向选择)时。 

⑪ 软件限位有效时。 

⑫ 原点复位中。 

①～⑫以外的状态，且只要进行一次原点复位，原点复位完成(RXn3)和准备完成

(RXn0)同时进入输出状态。 

RXn3 RXn3 

转矩限制中 产生的扭矩达到设定扭矩时RXn4为ON。 RXn4 RXn4 

电磁制动互锁 伺服OFF或者报警时RXn6为OFF。发生报警时，RXn6为OFF且与基本回路的状态无

关。 

RXn6 RXn6 

暂时停止 通过暂停/再启动(RYn7)，因停止开始减速时RXn7打开。如果暂停/再启动(RYn7)

再次生效，重新开始运行时RXn7关闭。 

RXn7 RXn7 

监控中 请参考电机输出执行要求(RYn8)。 RXn8 RXn8 

命令代码执行完毕 请参考命令代码执行要求(RYn9)。 RXn9 RXn9 

警告 发生警告时RXnA为ON。 

没有发生警告的场合，接通电源约1s后RXnA为OFF。 

RXnA RXnA 

电池警告 发生电池断线警告(A92)或电池警告(A9F)时，RXnB为ON。没有发生电池警告的场

合，接入电源约1s后RXnB为OFF。 

RXnB RXnB 
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信号名称 

(软元件名称) 
内容 

软元件№ 

1局 

占有时 

2局 

占有时 

移动结束 到位(RXn1)为ON，且指令剩余距离为“0”时，RXnC为ON。 

伺服ON状态下打开RXnC。 

RXnC RXnC 

动态制动互锁 需要动态制动时，RXnD为OFF。11kW以上的驱动器使用外置动态制动的场合需要

此软元件。(参考13.6节) 

7kW以下的驱动器不需要使用此软元件。 

RXnD RXnD 

位置范围 实际当前位置在参数设定的范围内时，打开RXnE。 

原点复位未完成时，或者基本回路OFF中为关闭状态。 

RXnE RXnE 

位置指令执行完毕 请参考位置指令执行要求(RY(n＋2)0)。  RX(n+2)0 

速度指令执行完毕 请参考速度指令执行要求(RY(n＋2)1)。  RX(n+2)1 

位置点参数表№输出1 如果打开移动完成(RXnC)，位置点参数表№将同时以8bit代码输出。 
 

 RX(n+2)2 

位置点参数表№输出2  位置点 

参数表 

№ 

  (注)远程输出    RX(n+2)3 

  RX RX RX RX RX RX RX RX   

位置点参数表№输出3  (n＋2)9 (n＋2)8 (n＋2)7 (n＋2)6 (n＋2)5 (n＋2)4 (n＋2)3 (n＋2)2  RX(n+2)4 

  1 0 0 0 0 0 0 0 1   

位置点参数表№输出4  2 0 0 0 0 0 0 1 0  RX(n+2)5 

  3 0 0 0 0 0 0 1 1   

位置点参数表№输出5  4 0 0 0 0 0 1 0 0  RX(n+2)6 

             

位置点参数表№输出6  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・  RX(n+2)7 

  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・   

位置点参数表№输出7  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・  RX(n+2)8 

             

位置点参数表№输出8  254 1 1 1 1 1 1 1 0  RX(n+2)9 

  255 1 1 1 1 1 1 1 1   

  注. 0：OFF 

  1：ON 

  

 RX(n＋2)2～RX(n＋2)9在下述状态中为OFF。 

・电源ON 

・伺服OFF 

・原点复位中 

・原点复位结束 

RX(n＋2)2～RX(n＋2)9在如下状态下维持变化前的状态(ON/OFF)。 

・运行模式变更时 

・自动/手动选择(RYn6)从关闭到打开，从打开到关闭，切换运行模式时。 

・手动运行中 

・向原点的自动定位执行中 

 

故障 出厂状态下，故障作为外部输出信号分配给CN6-15引脚。保护回路动作，基本回

路断开时，RX(n＋1)A或RX(n＋3)A为ON。未发生报警的场合，接通电源约1.5s后

RX(n＋1)A或RX(n＋3)A为OFF。 

RX(n＋1)A RX(n+3)A 

远程通信Ready 接通电源远程通信Ready为ON，发生报警或初始化(RY(n＋1)A及RY(n＋3)A)为ON

时，远程通信Ready变为OFF。 

RX(n＋1)B RX(n+3)B 
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(3) 远程寄存器 

 远程寄存器栏画斜线的信号不能使用。 
 

(a) 输入(上位机或上位侧设备→驱动器) 
 

远程寄存器 

信号名称 内容 设定范围 1局 

占有时 

2局 

占有时 

RWwn RWwn 监控1 要求驱动器的状态显示数据。 

① 1局占有时 

将监控的监控代码设定到RWwn，打开RYn8，数据被存储到

RWrn。同时，RXn8变为ON。 

② 2局占有时 

将监控的监控代码设定到RWwn，打开RYn8，数据被存储到

RWrn。同时，RXn8变为ON。 

要求32bit数据的场合，指定下16bit的监控代码，打开

RYn8，下16bit数据存储到RWrn，上16bit数据存储到RWrn

＋1。同时，RXn8变为ON。 

状态显示的监控代码的项目请参考3.5.3项。 

参考3.5.3项 

RWwn＋1 RWwn＋1 监控2 要求驱动器的状态显示数据。 

① 1局占有时 

将监控的监控代码设定为RWwn＋1，打开RYn8，数据被存储

到RWrn＋1。此时，RXn8同时变为ON。 

② 2局占有时 

将监控的监控代码设定为RWwn＋1，打开RYn8，数据被存储

到RWrn+5。此时，RXn8同时变为ON。 

要求32bit数据的场合，指定下16bit的监控代码，打开

RYn8，下16bit数据存储到RWrn＋5，上16bit数据存储到RWrn

＋6。此时，RXn8同时变为ON。 

状态显示的监控代码请参考3.5.3项。 

参考3.5.3项 

RWwn+2 RWwn+2 命令代码 为了参数和位置点参数表数据的读取・写入、报警的参考等，

设定命令代码№。 

将命令代码№设定为RWwn＋2，打开RYn9，执行命令。如果完成

执行的命令，RXn9为ON。 

命令代码№的内容请参考3.5.4项(1)。 

参考3.5.4项(1) 

RWwn+3 RWwn+3 写入数据 为了参数和位置点参数表数据的写入、报警记录的消除等，设

定写入数据。 

将写入数据设定为RWwn＋3，打开RYn9，将数据写入驱动器。写

入完成后，RXn9为ON。 

写入数据的内容请参考3.5.4项(2)。 

参考3.5.4项(2) 
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远程寄存器 

信号名称 内容 设定范围 1局 

占有时 

2局 

占有时 

 RWwn+4 位置点参数表№ 

/位置指令数据下位16bit 

2局占有时的自动运行模式下，设定执行的位置点参数表№。 

将位置点参数表№设定到RWwn＋4，打开RY(n＋2)0后，位置点

参数表№将被设定为驱动器上。设定完成后，RX(n＋2)0为ON。 

不使用位置点参数表的场合，设定位置指令数据。 

向RWwn＋4设定下16bit，向RWwn＋5设定上16bit，如果打开RY(n

＋2)0，则写入上下16bit的位置指令数据。写入完成后，RX(n

＋2)0为ON。 

位置点参数表№的设定和位置指令数据的设定，请通过参数

№PC30选择。 

位置点参数表№/位置指令数据的详细内容，请参考3.6.3项。 

位置点参数表№：

1～255 

绝对值指令： 

位置指令数据 

－999999～999999 

增分值指令： 

位置指令数据 

：0～999999  RWwn+5 位置指令数据上16bit 

 RWwn+6 位置点参数表№/速度指令数据 不使用位置点参数表的场合，设定执行的位置点参数表№及

速度指令数据(伺服电机旋转速度[r/min])。 

将位置点参数表№设定为RWwn＋6，打开RY(n＋2)1后，位置点

参数表№和速度指令数据将被设定到驱动器上。设定完成后，

RX(n＋2)1为ON。 

位置点参数表№的设定和速度指令数据的设定，请通过参数

№PC30选择。 

位置点参数表№/速度指令数据的详细内容，请参考3.6.3项。 

向此远程寄存器设定伺服电机旋转速度的场合，请务必在设

定位置点参数表№1设定加减速时间常数。 

位置点参数表№：

1～255 

速度指令数据 

：0～允许旋转速度 
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(b) 输出(驱动器→上位机或上位侧设备) 

 请注意在1局占有时和2局占有时，RWrn、RWrn＋1设定的数据不同。 

 对远程寄存器输入设定了不适合的代码№或数据时，回复代码(RWrn＋2)将设

定为错误代码。错误代码请参考3.5.5项。 

 

1局占有时的场合 

远程 

寄存器 
信号名称 内容 

RWrn 监控1数据 设定RWwn中设定的监控代码的数据。 

RWrn＋1 监控2数据 设定RWwn＋1中设定的监控代码的数据。 

RWrn+2 回复代码 RWwn～RWwn＋3中设定的代码正常执行时，回复代码设定为“0000”。 

RWrn+3 读取数据 设定RWwn＋2中的读取代码的响应数据。 

 

2局占有时的场合 

远程 

寄存器 
信号名称 内容 

RWrn 监控1数据下16bit 设定RWwn中设定的监控代码数据的下16bit。 

RWrn＋1 监控1数据上16bit 设定RWwn中设定的监控代码数据的上16bit。上16bit没有数据的场合，设定符号。 

RWrn+2 回复代码 RWwn～RWwn+6中设定的代码正常执行时，回复代码设定为“0000”。 

RWrn+3 读取数据 对应设定到RWwn＋2的读取代码的响应数据。 

RWrn+4   

RWrn+5 监控2数据下16bit 设定RWwn＋1中设定的监控代码数据的下16bit。 

RWrn+6 监控2数据上16bit 设定RWwn＋1中设定的监控代码数据的上16bit。上16bit没有数据的场合，设定符号。 

RWrn+7   
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3.5.3 监控代码 

2局占有时要求32bit数据的场合，请指定下16bit的代码№。状态显示的小数点位置(倍

率)请通过命令代码0101～011C读取。 

如果设定了本项未记载的代码№，回复代码(RWrn＋2)将设定为错误代码(□□1□)。此

时，RWrn・RWrn＋1・RWrn＋5・RWrn＋6设定为“0000”。 
 

代码№ 

监控项目 

返回数据内容 

(驱动器→上位机或上位侧设备) 

1局 

占有时 

2局 

占有时 
数据长 单位 

0000h 0000h    

0001h 0001h 当前位置 下16bit 16bit 

×10STM[mm] 

0002h  当前位置 上16bit 16bit 

0003h 0003h 指令位置 下16bit 16bit 

0004h  指令位置 上16bit 16bit 

0005h 0005h 指令剩余距离 下16bit 16bit 

0006h  指令剩余距离 上16bit 16bit 

0007h 0007h    

0008h 0008h 位置点参数表№ 16bit [№] 

0009h     

000Ah 000Ah 反馈脉冲累积 下16bit 16bit [pulse] 

000Bh  反馈脉冲累积 上16bit 16bit [pulse] 

000Ch 
    

000Dh 

000Eh 000Eh 累积脉冲 下16bit 16bit [pulse] 

000Fh  累积脉冲 上16bit 16bit [pulse] 

0010h 0010h    

0011h 0011h 再生负载率 16bit [％] 

0012h 0012h 实际负载率 16bit [％] 

0013h 0013h 最大负载率 16bit [％] 

0014h 0014h 瞬时输出转矩 16bit [％] 

0015h 0015h ABS计数 16bit [rev] 

0016h 0016h 电机速度 下16bit 16bit ×0.1[rev/min] 

0017h  电机速度 上16bit 16bit ×0.1[rev/min] 

0018h 0018h 母线电压 16bit [V] 

0019h 0019h ABS位置 下16bit 16bit [pulse] 

001Ah  ABS位置 中16bit 16bit [pulse] 

001Bh 001Bh ABS位置 上16bit 16bit [pulse] 

001Ch 001Ch 旋转1周内位置 下16bit 16bit [pulse] 

001Dh  旋转1周内位置 上16bit 16bit [pulse] 
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3.5.4 命令代码(RWwn＋2・RWwn＋3) 

命令代码的时序图请参考3.6.2项。 

 

(1) 读取命令代码 

 通过命令代码0000h～0AFFh读取要求的数据，被存储在读取数据(RWrn＋3)。 

 请对应项目将命令代码№设定到RWwn＋2。命令代码№和返回数据都是4位16进制。 

 如果设定了本项未记载的命令代码№，回复代码(RWrn＋2)将存储错误代码

(□□1□)。此时，读取数据(RWrn＋3)存储为“0000”。 
 

代码№ 项目・功能 
读取代码(RWrn＋3)内容 

(驱动器→上位机或上位侧设备) 

0000h 运行模式 

读取当前运行模式。 

0000：CC-Link运行模式 

0001：试运行模式 

0002h 移动量倍率 

读取用参数№PA05设定是位置点参数表位置数据的倍

率。 
移動量倍率

0300：×1000
0200：×100

0100：×10

0000：×1

 

0010h 当前报警(警告)读取 

读取当前发生的报警№及警告№。 

発生しているアラーム№・警告№

0 0
 

0020h 报警记录的报警序号(最新报警) 

過去に発生したアラーム№

0 0
 

0021h 报警记录的报警序号(第2个报警) 

0022h 报警记录的报警序号(第3个报警) 

0023h 报警记录的报警序号(第4个报警) 

0024h 报警记录的报警序号(第5个报警) 

0025h 报警记录的报警序号(第6个报警) 

0030h 报警记录的发生时间(最新报警) 

過去に発生したアラームの発生時間

 
0031h 报警记录的发生时间(第2个报警) 

0032h 报警记录的发生时间(第3个报警) 

0033h 报警记录的发生时间(第4个报警) 

0034h 报警记录的发生时间(第5个报警) 

0035h 报警记录的发生时间(第6个报警) 

 

移动量倍率 

发生的报警No.·警告No. 

过去发生的报警No. 

报警的发生时间 
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代码№ 项目・功能 
读取代码(RWrn＋3)内容 

(驱动器→上位机或上位侧设备) 

0040h 输入软元件状态0 

读取输入软元件的状态(OFF/ON)。 

 

表示从bit0到bitF各输入软元件的OFF/ON状态。简称的含义请参考3.5.1

项。 

bitF bit0
 

2局占有的场合，DI0・DI1・DI2无功能，因此通常为“0”。 

bit0：SON   bit4：LSP    bit8：MOR   bitC：DI2 

bit1：ST1   bit5：LSN    bit9：COR   bitD：DI3 

bit2：ST2   bit6：MD0    bitA：DI0   bitE：DI4 

bit3：DOG   bit7：TSTP   bitB：DI1   bitF：--- 

0041h 输入软元件状态1 

读取输入软元件的状态(OFF/ON)。 

 

 

表示从bit0到bitF各输入软元件的OFF/ON状态。简称的含义请参考3.5.1

项。 

bitF bit0
 

bit0：PSR   bit4：DI6   bit8：CDP   bitC：--- 

bit1：SPR   bit5：DI7   bit9：---   bitD：--- 

bit2：---   bit6：TL1   bitA：CSL   bitE：--- 

bit3：DI5   bit7：PC    bitB：INC   bitF：--- 

0042h 输入软元件状态2 

读取输入软元件的状态(OFF/ON)。 

表示从bit0到bitF各输入软元件的OFF/ON状态。简称的含义请参考3.5.1

项。 

bitF bit0
 

bit0：---   bit4：---   bit8：---   bitC：--- 

bit1：---   bit5：---   bit9：---   bitD：--- 

bit2：---   bit6：---   bitA：RES   bitE：--- 

bit3：---   bit7：---   bitB：---   bitF：--- 

0050h 输出软元件状态0 

读取输出软元件的状态(OFF/ON)。 

 

表示从bit0到bitF各输出软元件的OFF/ON状态。简称的含义请参考3.5.1

项。 

bitF bit0
 

bit0：RD    bit4：TLC   bit8：MOF   bitC：MEND 

bit1：INP   bit5：---   bit9：COF   bitD：--- 

bit2：CPO   bit6：MBR   bitA：WNG   bitE：POT 

bit3：ZP    bit7：PUS   bitB：BWNG  bitF：--- 

0051h 输出软元件状态1 

读取输出软元件的状态(OFF/ON)。 

表示从bit0到bitF各输出软元件的OFF/ON状态。简称的含义请参考3.5.1

项。 

bitF bit0
 

bit0：PSF   bit4：PT2   bit8：PT6   bitC：--- 

bit1：SPF   bit5：PT3   bit9：PT7   bitD：--- 

bit2：PT0   bit6：PT4   bitA：---   bitE：--- 

bit3：PT1   bit7：PT5   bitB：---   bitF：--- 
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代码№ 项目・功能 
读取代码(RWrn＋3)内容 

(驱动器→上位机或上位侧设备) 

0052h 输出软元件状态2 

读取输出软元件的状态(OFF/ON)。 

表示从bit0到bitF各输出软元件的OFF/ON状态。简称的含义请参考3.5.1

项。 

bitF bit0
 

bit0：---   bit4：---   bit8：---   bitC：--- 

bit1：---   bit5：---   bit9：---   bitD：--- 

bit2：---   bit6：---   bitA：ALM   bitE：--- 

bit3：---   bit7：---   bitB：CRD   bitF：--- 

0081h 通电时间 

读取出厂后的通电时间。 

返回通电时间[h]。 

電源ON累積時間

 

0082h 接通电源次数 

读取出厂后的接通电源次数。 

返回接通电源次数。 

電源ON回数

 

00A0h 负载惯量比 

读取伺服电机轴的推定负载惯量比。 

返回单位[倍] 

負荷慣性モーメント比

 

00B0h 原点旋转1周内位置(CYC0)下16bit 

读取绝对位置原点循环计数器值的下16bit。 

范围单位[pulse] 

 

00B1h 原点旋转1周内位置(CYC0)上16bit 

读取绝对位置原点循环计数器值的上16bit。 
 

00B2h 原点多旋转数据(ABS0) 

读取绝对位置原点的多旋转计数器值。 

返回单位[rev] 

多回転カウンタ値

 

 

循环计数值 

循环计数值 

通电累计时间 

接通电源次数 

负载惯量比 

多旋转计数器值 
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代码№ 项目・功能 
读取代码(RWrn＋3)内容 

(驱动器→上位机或上位侧设备) 

00C0h 错误参数№・位置点数据№读取 

读取有错误的参数№・位置点参数表№。 

 
パラメータ№またはポイントテーブル№

パラメータグループ

0：基本設定パラメータ(№PA□□)

1：ゲイン・フィルタパラメータ(№PB□□)

2：拡張設定パラメータ(№PC□□)

3：入出力設定パラメータ(№PD□□)

種類

1：パラメータ

2：ポイントテーブル

 

0100h 

～ 

011Dh 

监视器倍率 

读取已通过监控代码读出的数据倍率。 

命令代码0100h～011Dh对应监控代码0000～001D。 

不对应监控代码的命令代码为0000h。 
モニタ倍率

0003：×1000
0002：×100

0001：×10

0000：×1

 

0200h 参数组读取 

读取通过代码№8200h写入的参数组。 

パラメータグループ

0：基本設定パラメータ(№PA□□)
1：ゲイン・フィルタパラメータ(№PB□□)

2：拡張設定パラメータ(№PC□□)

3：入出力設定パラメータ(№PD□□)

0 0 0

 

0201h 

～ 

02FFh 

参数数据读取 

读取已通过代码№0200h读出的参数组各№的设定值。 

将代码№的下2位转化为10进制的值对应参数№。 

如果参数№PA19设定了范围外的命令代码，将不能读取

返回的错误代码数据。 

存储要求的参数组的各参数№的设定值。 

 

0301h 

～ 

03FFh 

参数的数据形式 

读取已通过代码№0200h读出的参数组各№设定值的数

据形式。 

将代码№的下2位转化为10进制的值对应参数№。 

如果参数№PA19设定了范围外的命令代码，将不能读取

返回的错误代码数据。 

存储要求的参数组的各参数№的设定值。 

小数点位置

0：小数点なし
1：下1桁目(小数点なし)

2：下2桁目
3：下3桁目
4：下4桁目

データ形式
0：16進数のまま使用
1：10進数に変換要

パラメータ書込みタイプ

0：書込み後有効
1：書込み後電源再投入で有効

0

 

监视器倍率 

参数组 

0：基本设定参数（No.PA□□） 

1：增益·滤波器参数（No.PB□□） 

2：扩展设定参数（No.PC□□） 

3：输入输出设定参数（No.PD□□） 

参数No.或位置点参数表No. 
 
参数组 

0：基本设定参数（No.PA□□） 

1：增益·滤波器参数（No.PB□□） 

2：扩展设定参数（No.PC□□） 

3：输入输出设定参数（No.PD□□） 

种类 

1：参数 

2：位置点参数表 

小数点位置 

0：无小数点 

1：下1位（无小数点） 

2：下2位 

3：下3位 

4：下4位 
 
数据形式 

0：16进制使用 

1：转换为10进制 
 
参数写入型 

0：写入后生效 

1：写入后再接通电源生效 
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代码№ 项目・功能 
读取代码(RWrn＋3)内容 

(驱动器→上位机或上位侧设备) 

0401h 

～ 

04FFh 

0501h 

～ 

05FFh 

位置点参数表№1～255的位置数据 

读取位置点参数表№1～255的位置点参数表数据。 

0401h～04FFh：位置点参数表№1～255的下16bit的位置数

据 

0501h～05FFh：位置点参数表№1～255的上16bit的位置数

据 

例 

命令代码0413h：位置点参数表№19的下16bit 

命令代码0513h：位置点参数表№19的上16bit 

返回要求的位置点参数表№的位置数据(上16bit或下16bit)。 

0601h 

～ 

06FFh 

位置点参数表№1～255的伺服电机旋转速度代码№下2位

转换为10进制的值，对应位置点参数表№。 

返回要求的位置点参数表№的伺服电机旋转速度。 

サーボモータ回転速度

 

0701h 

～ 

07FFh 

位置点参数表№1～255的加速时间常数 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表№。 

返回要求的位置点参数表№的加速时间常数。 

0801h 

～ 

08FFh 

位置点参数表№1～255的减速时间常数 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表№。 

返回要求的位置点参数表№的减速时间常数。 

0901h 

～ 

09FFh 

位置点参数表№1～255的停留（DWELL） 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表№。 

返回要求的位置点参数表№的停留（DWELL）。 

0A01h 

～ 

0AFFh 

位置点参数表№1～255的辅助功能 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表№。 

返回要求的位置点参数表№的辅助功能。 

 

伺服电机旋转速度 
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(2) 写入命令代码 

 用命令代码8010h～91FFh将要求写入的数据写入驱动器。 

 请将对应项目的命令代码№设定到命令代码(RWwn＋2)，将写入数据设定为写入数

据(RWwn＋3)。命令代码№和返回数据都是4位16进制。 

 如果设定了本项未记载的命令代码№，回复代码(RWrn＋2)中保存错误代码

(□□1□)。 
 

代码№ 项目 
写入数据(RWwn＋3)内容 

(上位机或上位侧设备→驱动器) 

8010h 报警复位指令 

解除发生的报警。 

1EA5 

8101h 反馈脉冲累积显示数据清除指令 

状态显示“反馈脉冲累积”的显示数据复位到“0”。 

1EA5 

8200h 参数组的写入指令 

用代码№8201h～82FFh，8301h～83FFh写入写入参数组。 

用代码№0201h～02FFh，0301h～03FFh写入读取参数组。 
パラメータグループ

0：基本設定パラメータ(№PA□□)
1：ゲイン・フィルタパラメータ(№PB□□)

2：拡張設定パラメータ(№PC□□)

3：入出力設定パラメータ(№PD□□)

0 0 0

 

8201h 

～ 

82FFh 

参数的数据RAM指令 

用代码№8200h将写入的参数组各№的设定值写入RAM。此

设定值在切断电源后被清除。 

将代码№的下2位转化为10进制的值对应参数№。 

如果参数№PA19设定了范围外的命令代码，或写入了各参

数设定范围外的值，将会返回错误代码。 

请将10进制的设定值转换为16进制设定。 

8301h 

～ 

83FFh 

参数的数据EEP-ROM指令 

用代码№8200h将写入的参数组各№的设定值写入

EEP-ROM。设定值已写入EEP-ROM，所以切断电源也能保存。 

将代码№的下2位转化为10进制的值对应参数№。 

如果参数№PA19设定了范围外的命令代码，或写入了各参

数设定范围外的值，将会返回错误代码。 

请将10进制的设定值转换为16进制设定。 

 

参数组 

0：基本设定参数（No.PA□□） 

1：增益·滤波器参数（No.PB□□） 

2：扩展设定参数（No.PC□□） 

3：输入输出设定参数（No.PD□□） 
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代码№ 项目 
写入数据(RWwn＋3)内容 

(上位机或上位侧设备→驱动器) 

8401h 

～ 

84FFh 

8501h 

～ 

85FFh 

位置点参数表的位置数据RAM指令 

将位置点参数表№1～255的位置数据写入RAM。此设定值在

切断电源后被清除。 

请转换为16进制设定。 

    

 要点   

  ● 上位・下位位置数据为1组。变更的场合,请务必先设定下位16bit数据，再设定上

位16bit数据。 

8401h～84FFh：位置点参数表№1～255的下16bit的位置数据 

8501h～85FFh：位置点参数表№1～255的上16bit的位置数据 

例 

命令代码8413h：位置点参数表№19的下16bit 

命令代码8513h：位置点参数表№19的上16bit 
 

 

    

   

8601h 

～ 

86FFh 

位置点参数表的伺服电机旋转速度数据RAM指令 

将位置点参数表№1～255的伺服电机旋转速度写入RAM。此

设定值在切断电源后被清除。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表№。 

请转换为16进制设定。 

8701h 

～ 

87FFh 

位置点参数表的加速时间常数数据RAM指令 

将位置点参数表№1～255的加速时间常数写入RAM。此设定

值在切断电源后被清除。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表№。 

请转换为16进制设定。 

8801h 

～ 

88FFh 

位置点参数表的减速时间常数数据RAM指令 

将位置点参数表№1～255的减速时间常数写入RAM。此设定

值在切断电源后被清除。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表№。 

请转换为16进制设定。 

8901h 

～ 

89FFh 

位置点参数表的停留（DWELL）数据RAM指令 

位置点参数表№1～255的停留（DWELL）写入RAM。此设定

值在切断电源后被清除。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表№。 

请转换为16进制设定。 

8A01h 

～ 

8AFFh 

位置点参数表的辅助功能数据RAM指令 

将位置点参数表№1～255的辅助功能写入RAM。此设定值在

切断电源后被清除。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表№。 

请转换为16进制设定。 
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代码№ 项目 
写入数据(RWwn＋3)内容 

(上位机或上位侧设备→驱动器) 

8B01h 

～ 

8BFFh 

8C01h 

～ 

8CFFh 

位置点参数表的位置数据EEP-ROM指令 

将位置点参数表№1～255的位置数据写入EEP-ROM。设定值

已写入EEP-ROM，所以切断电源也能保存。 

请转换为16进制设定。 

    

 要点   

  ● 上位・下位位置数据为1组。变更的场合,请务必先设定下位16bit数据，再设定上

位16bit数据。 

8B01h～8BFFh：位置点参数表№1～255的下16bit的位置数据 

8C01h～8CFFh：位置点参数表№1～255的上16bit的位置数据 

例 

命令代码8B13h：位置点参数表№19的下16bit 

命令代码8C13h：位置点参数表№19的上16bit 
 

 

    

   

8D01h 

～ 

8DFFh 

位置点参数表的伺服电机旋转速度数据EEP-ROM指令 

将位置点参数表№1～255的伺服电机旋转速度写入

EEP-ROM。设定值已写入EEP-ROM，所以切断电源也能保存。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表№。 

请转换为16进制设定。 

8E01h 

～ 

8EFFh 

位置点参数表的加速时间常数数据EEP-ROM指令 

将位置点参数表№1～255的加速时间常数№写入EEP-ROM。

设定值已写入EEP-ROM，所以切断电源也能保存。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表№。 

请转换为16进制设定。 

8F01h 

～ 

8FFFh 

位置点参数表的减速时间常数数据EEP-ROM指令 

将位置点参数表№1～255的减速时间常数写入EEP-ROM。设

定值已写入EEP-ROM，所以切断电源也能保存。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表№。 

请转换为16进制设定。 

9001h 

～ 

90FFh 

位置点参数表的停留（DWELL）数据EEP-ROM指令 

位置点参数表№1～255的停留（DWELL）写入EEP-ROM。设

定值已写入EEP-ROM，所以切断电源也能保存。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表№。 

请转换为16进制设定。 

9101h 

～ 

91FFh 

位置点参数表的辅助功能数据EEP-ROM指令 

将位置点参数表№1～255的辅助功能写入EEP-ROM。设定值

已写入EEP-ROM，所以切断电源也能保存。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表№。 

请转换为16进制设定。 
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3.5.5 回复代码(RWrn＋2) 

设定到远程寄存器的监控代码・命令代码・位置指令数据/位置点参数表№・速度指

令数据/位置点参数表№，超出设定范围的场合，回复代码(RWwn＋2)将被设定为错误代码。

正常时，设定为“0000”。 

モニタコード1・モニタコード2に対するエラー

命令コード・書込みデータに対するエラー

位置指令データ/ポイントテーブル№に対するエラー

速度指令データ/ポイントテーブル№に対するエラー

 

代码№ 错误内容 详细 

0 正常回答 正常结束命令。 

1 代码错误 设定了位置点参数表№256以后的位置点参数表的读取・写入。 

2 参数・位置点参数表 

选择错误 

设定了不可参考的参数№。 

3 输入范围错误 写入设定范围外的参数及位置点参数表数据的值。 

 

监控代码1·监控代码2报错 

命令代码·写入数据报错 

位置指令数据/位置点参数表№报错 

速度指令数据/位置点参数表№报错 
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3.5.6 CN6 接口外部输入信号的设定 

用参数№PD06～PD08和参数№PD12・PD14将输入软元件分配给CN6接口外部输入信号。

CC-Link无法使用分配到CN6接口外部输入信号的软元件。能够分配的引脚请参考4.5.1项。 

 

正转行程末端・反转行程末端・近点狗在初期状态下，可通过CN6接口外部输入信号使

用。 

 

 

0 

BIN 0：CC-Link 使用 
BIN 1：CN6 接口外部输入信号使用 

初始值 
BIN HEX 

软元件名 

0 
0 

初始值 
BIN HEX 

比例控制（PC） 

软元件名 

伺服 ON(SON) 0 
0 

0 
0 

0 
0 

0 

复位(RES) 

查找（CR） 
正转启动（ST1） 

1 

C 

初始值 
BIN HEX 

软元件名 

正转行程末端 

（LSP） 

0 

1 

0 

反转行程末端 

（LSN） 

反转启动（ST2） 
内部转矩限制（TL1） 

初始值 
BIN HEX 

软元件名 

增益切换（CDP） 
0 
0 

0 
0 

0 

参数 No.PD12 
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BIN 1：CN6 接口外部输入信号使用 

0 

BIN 0：CC-Link 使用 

初始值 
BIN HEX 

软元件名 

0 
0 

0 

初始值 
BIN HEX 

软元件名 

手动/自动选择（MD0） 

暂停/再启动（TSTP） 

0 
0 

0 
0 

0 
0 

0 

初始值 
BIN HEX 

软元件名 

近点狗（DOG） 
0 
1 

0 
0 

8 

参数 No.PD14 
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3.6 数据通信时序图 

3.6.1 监控代码 

(1) 1 局占有时 

モニタ1
(RWwn)

モニタ実行要求
(RYn8)

ON

OFF

ON

OFF

モニタ2
(RWwn＋1)

モニタ中
(RXn8)

モニタ1データ
(RWrn)

モニタ2データ
(RWrn＋1)

返答コード
(RWrn＋2)

データHOLD

 

 请将监控代码(参考3.5.3项)设定为监控1(RWwn)，监控2(RWwn＋1)，打开监控输出

执行要求(RYn8)。如果电机输出执行要求(RYn8)为ON，以下数据将会被设定。数据

全部为16进制。此时，监控中(RXn8)同时变为ON。 

 

 监控数据1(RWrn)：监控1(RWwn)要求的数据 

 监控数据2(RWrn＋1)：监控2(RWwn＋1)要求的数据 

 

 32bit数据的场合，请在监控1(RWwn)设定下位16bit的监控代码，在监控2(RWwn＋

1)设定上位16bit的监控代码，并请同时读取。 

 远程寄存器设定的监控数据在打开监控输出执行要求(RYn8)期间不断更新。 

 如果关闭监控中(RXn8)，保持设定监控数据RWrn、RWrn＋1的数据。如果监控1(RWwn)、

监控2(RWwn＋1)设定了不符合规格的监控代码，回复代码将被设定为错误代码

(□□□1)。 

 

监控1 
（RWwn） 
 
监控2 
（RWwn+1） 
 
监控执行要求 
（Ryn8） 

 

监控中 
（RXn8） 
 

监控1数据 
（RWrn） 
 
监控2数据 
（RWrn+1） 
 
回复代码 
（RWn+2） 

数据HOLD 
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(2) 2 局占有时 

モニタ1
(RWwn)

モニタ実行要求
(RYn8)

ON

OFF

ON

OFF

モニタ2
(RWwn＋1)

モニタ中
(RXn8)

モニタ2データ
下16bit(RWrn＋5)

モニタ2データ
上16bit(RWrn＋6)

返答コード
(RWrn＋2)

データHOLD

モニタ1データ
下16bit(RWrn)

モニタ1データ
上16bit(RWrn＋1)

 

 请将监控代码(参考3.5.3项)设定为监控1(RWwn)，监控2(RWwn＋1)，打开监控输出

执行要求(RYn8)。如果电机输出执行要求(RYn8)为ON，以下数据将会被设定。将全

部的32bit数据分割为上16bit、下16bit并设定到远程寄存器。数据全部为16进制。

此时，监控中(RXn8)同时变为ON。 

 

 监控数据1下16bit(RWrn)  ：监控1(RWwn)要求的数据的下16bit 

 监控数据1上16bit(RWrn＋1)：监控1(RWwn)要求的数据的上16bit 

 监控数据2下16bit(RWrn＋5)：监控2(RWwn＋1)要求的数据的下16bit 

 监控数据2上16bit(RWrn＋6)：监控2(RWwn＋1)要求的数据的上16bit 

 

 RWrn＋1・RWrn＋6没有数据时，设定符号。“＋”的场合为“0000”，“－”的场

合为“FFFF”。 

 远程寄存器设定的监控数据在打开监控中(RXn8)期间不断更新。 

 如果关闭监控中(RXn8)，会保持设定监控数据RWrn、RWrn＋1、RWrn＋5、RWrn＋6的

数据。 

 如果监控1(RWwn)、监控2(RWwn＋1)设定了不符合规格的监控代码，回复代码将被

设定为错误代码(□□□1)。 

 

监控1 
（RWwn） 
 
监控2 
（RWwn+1） 
 
监控执行要求 
（Ryn8） 

 

监控中 
（RXn8） 
 

监控1数据 
下16bit（RWrn） 
 
监控1数据 
上16bit（RWrn+1） 
 
监控2数据 
下16bit（RWrn+5） 
 
监控2数据 
上16bit（RWrn+6） 
 
回复代码 
（RWn+2） 

数据HOLD 
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3.6.2 命令代码 

(1) 读取命令代码(0000h～0A1Fh) 

データ読み出し期間

命令コード実行要求
(RYn9)

ON

OFF

ON

OFF

命令コード
(RWwn＋2)

命令コード実行完了
(RXn9)

読出しデータ
(RWrn＋3)

返答コード
(RWrn＋2)

 

 请将读取命令代码(参考3.5.4项(1))设定为命令代码(RWwn＋2)，打开命令代码执

行要求(RYn9)。如果打开命令代码执行要求(RYn9)，设定的读取代码所对应的数将

被设定为读取数据(RWrn＋3)。数据全部为16进制。此时，命令代码执行完成(RXn9)

将同时被打开。请在打开命令代码执行要求(RXn9)期间读取读取数据(RWrn＋3)设定

的读取数据。然后再设定读取命令代码，直到打开命令代码执行要求(RYn9)为止,

保持读取数据(RWrn＋3)设定的数据。 

 如果命令代码(RWwn＋2)设定了不符合规格的命令代码，回复代码将设定为错误代

码(□□1□)。另外，如果读取不能使用的参数・位置点参数表时，将被设定为错误

代码(□□2□)。 

 请在完成数据读取后关闭命令代码执行要求(RYn9)。 

 

命令代码 
（RWwn+2） 
 
命令代码执行要求 
（RYn9） 

 

命令代码执行完成 
（RXn9） 
 

读取数据 
（RWwn+3） 
 
回复代码 
（RWn+2） 

数据读取期间 
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(2) 写入命令代码(8000h～911Fh) 

命令コード実行要求
(RYn9)

ON

OFF

ON

OFF

書込みデータ
(RWwn＋3)

命令コード実行完了
(RXn9)

返答コード
(RWrn＋2)

命令コード
(RWwn＋2)

命令コード処理 書込み実行中

 

 请将写入命令代码(参考3.5.4项(2))设定为命令代码1(RWwn＋2)，将写入数据(执

行数据)用16进制设定为写入数据(RWwn＋3)，打开命令代码执行要求(RYn9)。 

 如果打开命令代码执行要求(RYn9)，将写入数据(RWwn＋3)设定的数据写入命令代

码所对应的项目。如果执行写入，命令代码执行完成(RXn9)将会打开。 

 如果命令代码(RWwn＋2)设定了不符合规格的命令代码，回复代码将设定为错误代

码(□□1□)。 

 请在打开命令代码执行完成(RXn9)后再关闭命令代码执行要求(RYn9)。 

 

命令代码 
（RWwn+2） 
 
写入数据 
（RWwn+3） 
 

命令代码执行要求 
（RYn9） 

 

命令代码处理 
 

命令代码执行完成 
（RXn9） 
 
回复代码 
（RWn+2） 

写入执行中 
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3.6.3 通过远程寄存器设定位置・速度 

2局占有时，在位置・速度指定方式选择(RY(n＋2)A)(用远程寄存器选择位置・速度指

定方式)打开的状态下可以使用本项功能。 

定位时通过参数№PC30的设定可以对需要的位置指令・速度指令做如下选择。 

設定値

0

1

2
位置データを設定す 
る。

ポイントテーブル№を指定する。

サーボモータ回転速度を設定する。

ポイントテーブル№を指定する。

位置指令 速度指令

パラメータ№PC30

 

(1) 位置点参数表№设定的场合 

 指定保存在驱动器的位置点参数表№并执行定位。 

请将参数№PC30预先设定为“□□□0”(初期值)，根据位置点参数表№设定使运

行生效。 

位置指令要求
(RY(n＋2)0)

ON

OFF

ON

OFF

ポイントテーブル№
(RWwn＋4)

位置指令実行完了
(RX(n＋2)0)

返答コード
(RWrn＋2)

ポイントテーブル№
指定

(注)データ確保

正転・逆転始動
(RYn1・RYn2)

ON

OFF

6ms

 

注. 数据记忆到驱动器的RAM。因此如果关闭电源数据将会消失。 

 

 请将位置点参数表№设定为位置点参数表№(RWwn＋4)，再打开位置指令要求(RY(n

＋2)0)。 

 如果打开RY(n+2)0，位置点参数表№将被记忆到驱动器的RAM。 

 如果记忆了位置点参数表№，位置指令执行完成(RX(n＋2)0)会被打开。 

 如果将超出设定范围的数据设定位置点参数表№(RWwn＋4)，回复代码将设定为错

误代码(参考3.5.5项)。 

 请在打开位置指令执行完成(RX(n＋2)0)后打开正转启动(RYn1)・反转启动

(RYn2)。 

 

位置点参数表No. 
（RWwn+4） 
 
位置指令要求 
(RY（n+2）0） 
 

位置点参数表No. 
指定 
 
位置指令执行完成 
（RX（n+2）0） 
 
回复代码 
（RWn+2） 
 
正转·反转启动 
（RYn1·RYn2） 

（注）数据确保 

参数№PC30 

设定值 位置指令 速度指令

0

1 指定位置点参数表No.。

2 设定伺服电机回转速度。
设定位置数据。

指定位置点参数表No.。
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(2) 位置指令数据设定・位置点参数表№(速度指令)设定的场合 

 用远程寄存器指定位置地址，通过位置点参数表№指定速度指令数据，使用设定

的伺服电机旋转速度・加速时间常数・减速时间常数执行定位运行。 

 请预先将参数№PC30设定为“□□□1”，根据位置指令数据的设定和位置点参数

表№(速度指令)的设定使运行生效。 

速度指令要求
(RY(n＋2)1)

ON

OFF

ON

OFF

ポイントテーブル№
(RWwn＋6)

位置指令実行完了
(RX(n＋2)0)

返答コード
(RWrn＋2)

位置データ設定
ポイントテーブル№
指定

(注)データ確保

正転・逆転始動
(RYn1・RYn2)

ON

OFF

6ms

位置指令データ
下16bit(RWwn＋4)

位置指令データ
上16bit(RWwn＋5)

位置指令要求
(RY(n＋2)0)

ON

OFF

ON

OFF

速度指令実行完了
(RX(n＋2)1)

 

注. 数据记忆到驱动器的RAM。因此如果关闭电源数据将会消失。 

 

 请将位置指令数据的下16bit设定为位置指令数据下16bit(RWwn＋4)，将位置指令

数据的上16bit设定为位置指令数据上16bit(RWwn＋5)，并将速度指令用的位置点参

数表№设定为位置点参数表№(RWwn＋6)，打开位置指令要求(RY(n＋2)0)和速度指令

要求(RY(n＋2)1)。 

 如果打开RY(n＋2)0・RY(n＋2)1，将位置指令数据・位置点参数表№记忆到驱动

器的RAM。 

 如果记忆了数据，位置指令执行完成(RX(n＋2)0)和速度指令执行完成(RX(n＋2)1)

将被打开。 

 如果位置指令数据下16bit(RWwn＋4)、位置指令数据上16bit(RWwn＋5)、位置点参

数表№(RWwn＋6) 的设定值超出设定范围，回复代码将设定为错误代码(参考3.5.5

项)。 

 请在打开位置指令执行完成(RX(n＋2)0)和速度指令执行完成(RX(n＋2)1)后打开

正转启动(RYn1)・反转启动(RYn2)。 

 

位置指令数据 
下16bit（RWwn+4） 
 
位置指令数据 
上16bit（RWwn+5） 
 

位置点参数表No. 
（RWwn+6） 
 

位置指令要求 
（RY（n+2）0） 
 
速度指令要求 
（RY（n+2）1） 
 
位置数据设定 
位置点参数表No. 
指定 
 
位置指令执行完成 
（RX（n+2）0） 
 
速度指令执行完成 
（RX（n+2）1） 
 

回复代码 
（RWn+2） 
 
正转·反转启动 
（RYn1·RYn2） 

（注）数据确保 
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(3) 位置指令数据・速度指令数据设定的场合 

 用远程寄存器指定位置地址和伺服电机旋转速度，并执行定位。此时的加速时间

常数・减速时间常数使用位置点参数表№1的设定值。 

 请将参数№PC30预先设定为“□□□2”，根据位置指令数据・速度指令数据设定

使运行生效。 

速度指令要求
(RY(n＋2)1)

ON

OFF

ON

OFF

速度指令データ
(RWwn＋6)

位置指令実行完了
(RX(n＋2)0)

返答コード
(RWrn＋2)

位置・速度
データ設定

(注)データ確保

正転・逆転始動
(RYn1・RYn2)

ON

OFF

6ms

位置指令データ
下16bit(RWwn＋4)

位置指令データ
上16bit(RWwn＋5)

位置指令要求
(RY(n＋2)0)

ON

OFF

ON

OFF

速度指令実行完了
(RX(n＋2)1)

 

注. 数据将记忆到驱动器的RAM。因此如果关闭电源数据将会消失。 

 

 请将位置指令数据的下16bit设定为位置指令数据下16bit(RWwn＋4)，将位置指令

数据的上16bit设定为位置指令数据上16bit(RWwn＋5)，并将速度命令数据设定为速

度指令数据(RWwn＋6)，打开位置指令要求(RY(n＋2)0)和速度指令要求(RY(n＋2)1)。 

 如果打开RY(n＋2)0・RY(n＋2)1，位置指令数据・速度指令数据将被记忆到驱动

器的RAM。 

 如果记忆了数据，位置指令执行完成(RX(n＋2)0)和速度指令执行完成(RX(n＋2)1)

将被打开。 

 如果位置指令数据下16bit(RWwn＋4)、位置指令数据上16bit(RWwn＋5)、速度指令

数据(RWwn＋6) 的设定值超出设定范围，回复代码将设定为错误代码(参考3.5.5项)。 

 请在打开位置指令执行完成(RX(n＋2)0)和速度指令执行完成(RX(n＋2)1)后打开

正转启动(RYn1)・反转启动(RYn2)。 

 

（注）数据确保 

位置指令数据 
下16bit（RWwn+4） 
 
位置指令数据 
上16bit（RWwn+5） 
 

速度指令数据 
（RWwn+6） 
 

位置指令要求 
（RY（n+2）0） 
 
速度指令要求 
（RY（n+2）1） 
 
位置·速度 
数据设定 
 

位置指令执行完成 
（RX（n+2）0） 
 

速度指令执行完成 
（RX（n+2）1） 
 

回复代码 
（RWn+2） 
 
正转·反转启动 
（RYn1·RYn2） 
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3.7 功能别程序编辑例 

伺服的运行、监控、参数的读取和写入等的具体程序例，将基于3.7.1项所示机器构成

进行说明。 

 

3.7.1 系统构成例 

如下所示，安装CC-Link系统主局・远程单元，运行2台驱动器(1局占有，2局占有)。 

 

(1) 系统构成 

 

(2) 主局的网络参数设定 

 程序编辑例是按如下内容设定网络参数的。 
 

项目 设定条件  项目 设定条件 

前列I/O №  0000  远程寄存器(RWr) 
W0 

 
数据传输器 

异常局设定 

清除  刷新软元件 

动作设定 
(不勾选“保持输入数

据”) 

 远程寄存器(RWw) 

更新软元件 
W100 

 CPU STOP时设定 刷新  特殊继电器(SB) 
SB0 

种别  主局  更新软元件 

模式设置  远程网络-Ver.1模式 
 特殊寄存器(SW) 

刷新软元件 
SW0 

总连接台数  2台  重试次数 3 

远程输入(RX) 
X1000 

 自动复列台数 1 

刷新软元件  CPU降低指定 停止 

远程输出(RY) 
Y1000 

 扫描模式指定 不同步 

刷新软元件    

 

输入单元 
QX40 

(X20 ～ X2F) 

主局 
QJ61BT11N 
(X/Y00 ～1 F) 

CPU 
Q02HCPU 

电源 
Q62P 

上位机或上位侧设备 

驱动器 
( 1 局 占有 ) 

局号 1 

驱动器 
(2 局 占有) 

局号 2 

输出单元 
Q Y 40 P 

( Y3 0 ～Y 3F) 

终端阻抗 X20 ～ Y30 

终端阻抗 
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(3) 远程输入输出(RX，RY)的关系 

 上位侧设备CPU的软元件和远程设备局的远程输入输出(RX，RY)的关系如下所示。 

 实际使用的软元件如下图所示。 

X100F～X1000

X101F～X1010

X102F～X1020

X103F～X1030

X104F～X1040

X105F～X1050

X106F～X1060

X107F～X1070

Y100F～Y1000

Y101F～Y1010

Y102F～Y1020

Y103F～Y1030

Y104F～Y1040

Y105F～Y1050

Y106F～Y1060

Y107F～Y1070

シーケンサCPU
リモートデバイス(局番1)

(1局占有)

RX0F～RX00

RX1F～RX10

RY0F～RY00

RY1F～RY10

リモートデバイス(局番2)
(2局占有)

RX0F～RX00

RX1F～RX10

RY0F～RY00

RY1F～RY10

RX2F～RX20

RX3F～RX30

RY2F～RY20

RY3F～RY30

 

 

上位机或上位侧设备 

CPU 

远程软元件（局号1） 

（1局占有） 

远程软元件（局号2） 

（2局占有） 
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(4) 远程寄存器(RWw，RWr)的关系 

  上位侧设备CPU的软元件与远程设备局的远程寄存器(RWw，RWr)之间的关系如下。 

 实际使用的软元件用如下网格图表示。 

 

 

W100 

上位机或上位侧设备 远程软元件（局号1） 
( 1 局 占有 ) 

远程软元件（局号2） 

(2 局 占有 ) 

RWw0 
RWw1 
RWw2 
RWw3 

W101 
W102 
W103 
W104 
W105 
W106 
W107 
W108 
W109 
W10A 
W10B 
W10C 
W10D 
W10E 
W10F 

W000 
W001 
W002 
W003 
W004 
W005 
W006 
W007 
W008 
W009 
W00A 
W00B 
W00C 
W00D 
W00E 
W00F 

RWr0 
RWr1 
RWr2 
RWr3 

RWw4 
RWw5 
RWw6 
RWw7 
RWw8 
RWw9 
RWwA 
RWwB 

RWr4 
RWr5 
RWr6 
RWr7 
RWr8 
RWr9 
RWrA 
RWrB 

写入用 

读取用 

CPU 
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3.7.2 驱动器状态读取 

如果局号1的驱动器远程局通信Ready，则输出单元的Y30将会被打开。 

如下为CC-Link通信正常的场合Y30打开的进程图。 
 

局番1のデータリンク状態の確認。

出力ユニット(Y30)をON。
リモート局通信レディ

 

 

 

驱动器状态(1局占有) 

X1000：准备完成(RD) 

X1001：到位(INP) 

X1002：粗一致(CPO) 

X1003：原点复位结束(ZP) 

X1004：转矩限制中(TLC) 

X1005：－－－ 

X1006：电磁制动互锁(MBR) 

X1007：暂时停止中(PUS) 

 

X1008：监控中(MOF) 

X1009：命令代码执行完毕(COF) 

X100A：警告(WNG) 

X100B：电池警告(BWNG) 

X100C：移动结束(MEND) 

X100D：动态制动互锁(DB) 

X100E：位置范围(POT) 

X100F：－－－ 

 

X1010：－－－ 

X1011：－－－ 

X1012：－－－ 

X1013：－－－ 

X1014：－－－ 

X1015：－－－ 

X1016：－－－ 

X1017：－－－ 

 

X1018：－－－ 

X1019：－－－ 

X101A：故障(ALM) 

X101B：远程通信Ready(CRD) 

X101C：－－－ 

X101D：－－－ 

X101E：－－－ 

X101F：－－－ 

 

* 0 0 * 

X10 1 F 
b15 b10 b 5 

X10 1 0 
b 0 

[驱动器状态] 

* 0 0 0 0 0 0 0 0 0 * 0 0 0 0 0 

X100F 
b15 b10 b 5 

X100 0 
b 0 

[驱动器状态] 

* * * * * * * * * * * 

RX0F ～ RX00 
RX 1 F ～ RX 1 0 

远程输入 

1 局 

* ：未使用bit为 0或 1。 
* 

局号 1 的数据中继器状态的确认。 

打开输出单元（Y30）。 
远程通信 Ready 
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3.7.3 运行指令的写入 

局号1的驱动器进行位置点参数表№2的定位运行。 

打开X20开始运行。 
 

*1：高速タイマの設定値を1ms時限とした場合です。
タイマの設定時間はリンクスキャンタイムの2倍か指令処理 
時間のいずれか大きいもの以上に設定してください。設定時 
間が短い場合，正常に指令を受け付けないことがあります。

局番1のデータリンク状態の確認。

サーボオン指令(RY00)

ポイントテーブル№選択指令(bit1)
(RY0B)

ポイントテーブル確定時間4ms *1

自動/手動選択指令(RY06)

正転始動指令(RY01)

指令要求時間6ms *1

正転始動指令リセット

運転指令

サーボオン指令

 

 

 

运行指令(1局占有) 

Y1000：伺服ON(SON) 

Y1001：正转启动(ST1) 

Y1002：反转启动(ST2) 

Y1003：近点狗(DOG) 

Y1004：正转行程末端(LSP) 

Y1005：反转行程末端(LSN) 

Y1006：自动/手动选择(MD0) 

Y1007：暂停/再启动(TSTP) 

 

Y1008：电机输出执行要求(MOR) 

Y1009：命令代码执行要求(COR) 

Y100A：位置点参数表№选择1(DI0) 

Y100B：位置点参数表№选择2(DI1) 

Y100C：位置点参数表№选择3(DI2) 

Y100D：位置点参数表№选择4(DI3) 

Y100E：位置点参数表№选择5(DI4) 

Y100F：清除(CR) 

 

Y1010：－－－ 

Y1011：－－－ 

Y1012：－－－ 

Y1013：－－－ 

Y1014：－－－ 

Y1015：－－－ 

Y1016：－－－ 

Y1017：－－－ 

 

Y1018：－－－ 

Y1019：－－－ 

Y101A：复位(RES) 

Y101B：－－－ 

Y101C：－－－ 

Y101D：－－－ 

Y101E：－－－ 

Y101F：－－－ 

 

* 0 * 

Y10 1 F 
b

1 
5 b10 b 5 

Y10 1 0 
b 0 

[ 运行指令 ] 

0 0 0 0 0 1 0 0 0 1 1 1 0 0 1 1 

Y 100
F b
1 
5 b10 b 5 

Y10

0 
0 

b 0 

[ 运行 指令 ] 

* * * * * * * * * * * * 

RY0F ～ RY00 
RY 1 F ～ RY 1 0 

远程输入  

1 局 

* ：未使用 bit 请设置为 0。 

* 

位置点参数表选择（bit1） 自动/手动选择 正转启动 伺服 ON 

1 ： ON 
0 ： OFF 

局号 1 的数据中继器状态的确认。 

伺服 ON 指令（RY00） 

位置点参数表 No.选择指令（bit1）（RY0B） 

自动/手动选择指令（RY06） 

位置点参数表确定时间 4ms*1 

正转启动指令（RY01） 

指令要求时间 6ms*1 

正转启动指令复位 

*1：高速计时器为 1ms 时限的场合。 

计时器的设定时间请设定为联动扫描时间的 2 倍以上或比指

令处理时间长。如果设定时间较短，将不能正常接收指令。 

运行指令 

伺服ON指令 
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3.7.4 数据读取 

读取驱动器的各种数据。 

 

(1) 监视器的读取 

 将局号2的驱动器的(反馈脉冲累积)读取到D10。 
 

代码№ 内容 

H000A 反馈脉冲累积的数据(16进制) 

 

 X20 为 ON 时读取反馈脉冲累积监控。 

 

 

 

局号 2 的数据中继器状态的确认。 

打开监控输出执行要求（RY28）。 

如果监控中（RX28）为 ON，则向 D10、D11 
读取反馈脉冲（RWr4、RWr5）。 

读取 
指令 

向 RWw4 设定反馈脉冲的监控代码（H000A）。 
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(2) 参数的读取 

 将局号2的驱动器参数№PA04(功能选择A-1)读取到D1。 
 

代码№ 内容 

H8200 参数组的选择 

H0204 参数№PA04的设定值(16进制) 

 

 X20为ON时读取参数№PA04。 

 执行命令代码时的回复代码设置为D2。 
 

命令コード実行要求(RY29)をON。

命令コード実行完了(RX29)がONとなった 
ら，命令コード実行要求(RY29)をOFF。
RWw6にパラメータ№PA04読出し(H0204)を 
書き込む。

局番2のデータリンク状態の確認。

命令コード実行完了(RX29)がONとなった 
ら，機能選択A-1(RWr7)，返答コード
(RWr6)をD1，D2に読み出す。

命令コード実行要求(RY29)をON。

命令コード実行要求(RY29)をOFF。

読出し指令

RWw6にパラメータグループ番号書込み
(H8200)をRWw7にパラメータグループPA 
(H0000)を書き込む。

 

 

读取指令 

局号 2 的数据中继器状态的确认。 

 

 
 

 
向 RWw6 写入参数组号写入（H8200），向
RWw7 写入参数组 PA（H0000）。 
 

打开命令代码执行要求（RY29）。 
 
 

 
 
如果命令代码执行完成（RX29）为 ON，则
命令代码执行要求（RY29）关闭。  
向 RWw6 写入参数 No.PA04 读取（H0204）。 
 
打开命令代码执行要求（RY29）。 
 

 

 

 

如果命令代码执行完成（RX29）为 ON，
则向 D1、D2 读取功能选择 A-1（RWr7）、
回复代码（RWr6）。 
 
关闭命令代码执行要求（RY29）。 
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(3) 异常内容读取 

 将局号2的驱动器异常内容读取到D1。 
 

代码№ 内容 

H0010 发生的报警・警告№(16进制) 

 

 X20为ON时读取当前报警。 

 执行命令代码时的回复代码设置为D2。 
 

局番2のデータリンク状態の確認。

RWw6に現在アラーム読出し(H0010)を書き 
込む。

命令コード実行要求(RY29)をON。

命令コード実行完了(RX29)がONとなった 
ら，現在アラーム(RWr7)，返答コード
(RWr6)をD1，D2に読み出す。

命令コード実行要求(RY29)をOFF。

読出し指令

 

 

局号 2 的数据中继器状态的确认。 

 
 

 

向 RWw6 写入当前报警读取（H0010）。 

打开命令代码执行要求（RY29）。 

 

 

 

 
如果命令代码执行完成（RX29）为 ON，则
向 D1、D2 读取当前报警（RWr7）、回复代
码（RWr6）。 
 
关闭命令代码执行要求（RY29）。 

读取指令 
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3.7.5 数据写入 

关于向驱动器写入各种数据的程序进行说明。 

 

(1) 位置点参数表的伺服电机旋转速度数据写入 

 局号2的位置点参数表№1的伺服电机旋转速度数据变更为“100”。此处所示为2

局占有驱动器的数据写入程序例。1局占有驱动器的场合无法写入。 
 

代码№ 内容 

H8D01 
位置点参数表№1的伺服电机旋转速度数据写入 

(16进制) 

 

设定数据 内容 

K100 位置点参数表№1的伺服电机旋转速度数据(10进制) 

 

 X20为ON时，写入位置点参数表№1的伺服电机旋转速度数据。 

 执行命令代码时的回复代码设置为D2。 
 

命令コード実行要求(RY29)をON。

命令コード実行完了(RX29)がONになった 
ら，返答コード(RWr6)をD2に読み出す。

命令コード実行要求(RY29)をOFF。

局番2のデータリンク状態の確認。

RWw6にポイントテーブル№1の回転速度 
データ(H8D01)をRWw7に回転速度データ 
(K100)を書き込む。

書込み指令 インポジション

 

 

局号 2 的数据中继器状态的确认。 

 
 
 

 
向 RWw6 写入位置点参数表№1 的旋转速
度数据（H8D01），向 RWw7 写入旋转速度
数据（K100）。 

打开命令代码执行要求（RY29）。 

 

 
 
 
如果命令代码执行完成（RX29）为 ON，则，
则向 D2 读取回复代码（RWr6）。 
 
关闭命令代码执行要求（RY29）。 

写入指令   到位 
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(2) 参数的写入 

 在此所示程序例为2局占有。 

 将局号2的驱动器参数№PC12(JOG速度)变更为“100”。 

 按下述内容指定参数组PC。 
 

代码№ 内容 

H8200 参数组的选择 

 

设定数据 内容 

H0002 设定数据(16进制) 

 

 如下将参数№PC12变更为“100”。 
 

代码№ 内容 

H820C 参数№PC12的写入(16进制) 

 

设定数据 内容 

K100 设定数据(10进制) 

 

 X20为ON时写入参数№PC12。 

 执行命令代码时的回复代码设置为D2。 
 

局番2のデータリンク状態の確認。

RWw6にパラメータグループ番号書込み
(H8200)をRWw7にパラメータグループPC
(H0002)を書き込む。

命令コード実行要求(RY29)をON。

命令コード実行完了(RX29)がONとなった 
ら，命令コード実行要求(RY29)をOFF。

RWw6にパラメータ№PC12書込み(H820C)を
RWw7にJOG速度設定データ(K100)を書き込
む。

命令コード実行要求(RY29)をON。

命令コード実行完了(RX29)がONになった 
ら，返答コード(RWr6)をD2に読み出す。

命令コード実行要求(RY29)をOFF。

書込み指令

 

 

局号 2 的数据中继器状态的确认。 

 
 
 

 
向 RWw6 写入参数组号写入（H8200），向
RWw7 写入参数组 PC（H0002）。 
 

打开命令代码执行要求（RY29）。 
 
 

 
 
如果命令代码执行完成（RX29）为 ON，则命
令代码执行要求（RY29）关闭。 
 
向 RWw6 写入参数 No.PC12 写入（H820C），
向 RWw7 写入 JOG 速度设定数据（K100）。 
 
关闭命令代码执行要求（RY29）。 
 

 

 

 

如果命令代码执行完成（RX29）为 ON，则向
D2 读取回复代码（RWr6）。 
 
关闭命令代码执行要求（RY29）。 

写入指令 
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(3) 驱动器的报警初始化程序例 

(a) 通过上位侧设备的指令解除局号 2 的驱动器报警。 

X20为ON时发生伺服报警的场合，驱动器初始化。 
 

局番2のデータリンク状態の確認。

リセット指令(RY5A)をON。
故障フラグ(RX5A)がOFFとなったら，リ
セット指令(RY5A)をOFFする。故障

フラグ
リセット
指令

 

 

(b) 通过命令代码解除局号 2 驱动器报警。 
 

代码№ 内容 

H8010 报警复位指定(16进制) 

 

设定数据 内容 

H1EA5 执行数据(16进制) 

 

X20为ON时驱动器初始化。 

执行命令代码时的回复代码设置为D2。 
 

局番2のデータリンク状態の確認。

RWw6にアラームリセット指令(H8010)を
RWw7に実行データ(H1EA5)を書き込む。

命令コード実行要求(RY29)をON。

命令コード実行完了(RX29)がONになった
ら，返答コード(RWr6)をD2に読み出す。

命令コード実行要求(RY29)をOFF。

リセット指令

 

 

局号 2 的数据中继器状态的确认。 

 
 
 

 
 
向 RWw6 写入报警复位指令（H8010），向
RWw7 写入执行数据（H1EA5）。 
 

打开命令代码执行要求（RY29）。 

 

 

 

 
如果命令代码执行完成（RX29）为 ON，则
向 D2 读取回复代码（RWr6）。 
 
关闭命令代码执行要求（RY29）。 
 

复位指令 

复位 
指令 

故障 
指示灯 

局号 2 的数据中继器状态的确认。 

打开复位指令（RY5A）。 
如果故障指示灯（RX5A）为 OFF，则复位
指令（RY5A）关闭。 
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3.7.6 运行 

对驱动器的运行程序进行说明。 

 

(1) JOG 运行 

 通过局号1的驱动器读取JOG运行的执行和“当前位置”的数据。 
 

代码№ 内容 

H0001 当前位置的下位16bit数据(16进制) 

H0002 当前位置的上位16bit数据(16进制) 

 

 X22为ON时进行正转JOG运行。 

 X23为ON时进行反转JOG运行。 
 

 

 

局号 1 的数据中继器状态的确认。 

伺服 ON 指令（RY00） 

正转启动（RY01） 

反转启动（RY02） 

向 RWw0 写入当前指令数据（下 16bit） 
的监控代码。 
向 RWw1 写入当前指令数据（上 16bit） 
的监控代码。 
打开监控输出执行要求（RY08）。 
如果监控中（RX08）为 ON，则向 D10、 
D11 读取当前位置（RWr0、RWr1）。 

远程局 
通信 Ready 

准备完成 正转 JOG 指令   自动/手动 
选择 

反转 JOG 指令   
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(2) 通过远程寄存器设定位置数据・速度数据 

 此程序例仅在2局占有时执行。 

 在直接指定模式下，将位置数据指定为“100000”，速度数据指定为“1000”，

运行局号2的驱动器。 

 请将参数№PC30预先设定为“□□□2”。 
 

设定数据 内容 

K100000 位置指令数据(10进制) 

K1000 速度指令数据(10进制) 

 

 X20为ON时用远程寄存器进行指定位置设定，并通过速度设定进行定位运行。 

 
 

 

 

局号 2 的数据中继器状态的确认。 

伺服 ON 指令（RY20） 

自动运行模式选择（RY26） 

位置·速度指定方式选择（RY4A） 

向 RWw8、RWw9 写入位置指令数据(K100000)， 
向 RwwA 写入速度数据(K1000)。 

打开位置指令要求（RY40）。 

打开速度指令要求（RY41）。 
如果位置指令执行结束（RX40）和速度指令 
执行结束（RX41）为 ON，则向 D2 读取返回 
代码（RWr6）。 
位置数据、速度数据确定时间 4ms*1 

打开正转启动指令（RY21）。 

关闭正转启动指令（RY21）。 

指令要求时间 6ms*1 

关闭速度指令要求（RY41）。 

关闭位置指令要求（RY40）。 

运行指令 到位 

*1 ： 高速计时器为 1ms 时限的场合。 
计时器的设定时间请设定为联动扫描时间的 2倍以上或比指 
令处理时间长。如果设定时间较短，将不能正常接收指令。 
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(3) 通过远程寄存器设定位置点参数表№(增分值指令方式) 

 此程序例仅在2局占有时执行。 

 在直接指定模式下，指定位置点参数表№5，通过增分值运行局号2的驱动器。 

 请预先将参数№PA01设定为“□□□0”，将参数№PC30设定为“□□□0”。 
 

设定数据 内容 

K5 位置点参数表№(10进制) 

 

 X20 为 ON 使进行向位置点参数表№5 的定位运行。 
 

局番2のデータリンク状態の確認。

サーボオン指令(RY20)

自動運転モード選択(RY26)

位置・速度指定方式選択(RY4A)

増分値選択(RY4B)

RWw8にポイントテーブル№5(K5)を書き込 
む。

位置指令要求(RY40)をON。

位置指令実行完了(RX40)がONとなったら，
返答コード(RWr6)をD2に読み出す。

ポイントテーブル確定時間4ms *1

正転始動指令(RY21)をON。

指令要求時間6ms *1

正転始動指令(RY21)をOFF。

位置指令要求(RY40)をOFF。

インポジション運転指令

*1：高速タイマの設定値を1ms時限とした場合です。
タイマの設定時間はリンクスキャンタイムの2倍か指令処理 
時間のいずれか大きいもの以上に設定してください。設定時 
間が短い場合，正常に指令を受け付けないことがあります。

 

 

*1：高速计时器为 1ms 时限的场合。 

计时器的设定时间请设定为联动扫描时间的 2 倍以上或比指

令处理时间长。如果设定时间较短，将不能正常接收指令。 

局号 2 的数据中继器状态的确认。 

伺服 ON 指令（RY20） 

自动运行模式选择（RY06） 

位置·速度指定方式选择（RY26） 

增分值选择（RY4B） 

 

 

 

向 RWw8 写入位置点参数表 No.5（K5）。 
 
打开位置指令要求（RY40）。 
 
如果位置指令执行结束（RX40）为 ON，则
向 D2 读取回复代码（RWr6）。 
 

位置点参数表确定时间 4ms*1 

打开正转启动指令（RY21）。 

 

指令要求时间 6ms*1 

关闭正转启动指令（RY21）。 

关闭位置指令要求（RY40）。 

运行指令    到位 
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3.8 连续运行程序例 

包含从伺服的启动到一系列的通信动作的程序例如下。基于3.8.1、3.8.3项所示的机

械结构进行说明。 

 

3.8.1 1 局占有时的系统构成例 

如下所示，安装CC-Link系统主局・远程单元，运行1台驱动器(1局占有)。 

 

输入信号的分配 

输入信号 信号名 输入ON时的概略动作 

X20 复位指令 发生伺服报警时，驱动器初始化。 

X21 伺服ON指令 伺服ON。 

X22 正转JOG指令 手动运行模式时，进行正转JOG运行。 

X23 反转JOG指令 手动运行模式时，进行反转JOG运行。 

X24 
自动/手动选择 

OFF时：手动运行模式 

ON时：自动运行模式 

X25 
原点复位指令 

自动运行模式时，原点复位未结束的场合，进行DOG式原点复

位。 

X26 
近点狗指令 

OFF时：近点狗 ON (注) 

ON时：近点狗 OFF 

X27 
位置启动指令 

自动运行模式时，原点复位结束的场合，通过X28～X2C向指

定的位置点参数表№定位。 

X28 №选择1 位置点参数表№选择位置指定1 

X29 №选择2 位置点参数表№选择位置指定2 

X2A №选择3 位置点参数表№选择位置指定3 

X2B №选择4 位置点参数表№选择位置指定4 

X2C №选择5 位置点参数表№选择位置指定5 

注. 参数№PD16的值为“□□□0(初始值)”(OFF时检知DOG)的场合。 

 

X2C 

终端阻抗 

输入单元 
QX40 

(X2

0 
～ X2F

) 

主局 
QJ61BT11N 
(X/Y00 ～1 F) 

CPU 
Q02HCPU 

电源 
Q62P 

上位机或上位侧设备 

驱动器 
（1 局占有） 

局号 1 

终端阻抗 X20 ～ 
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3.8.2 1 局占有时的程序例 

要点  

 
● 在这里，通过CC-Link通信功能执行DOG原点复位，请将参数№PD14设定为

“□0□□”，且通过远程输入(RY03)使用近点狗(DOG)。 
 

 

通过局号1的驱动器读取定位运行和“当前位置”的数据。 

 

运行内容：根据报警初始化、DOG式原点复位、JOG运行、位置点参数表指令自动运行 
 

代码№ 内容 

H0001 当前位置的下位16bit数据(16进制) 

H0002 当前位置的上位16bit数据(16进制) 

 

 

 
 

正转 JOG 指令 

反转 JOG 指令 

复位指令 

伺服 ON指令 

自动/手动选择 

自动/手动选择 

原点复位指令 

近点狗指令 

原点复位完成 

正转启动要求 

反转启动要求 

报警复位指令（RY1A） 

自动运行模式选择（RY06） 

手动运行模式选择（RY06） 

原点复位要求 

正转启动要求 

正转启动要求复位 

近点狗指令（RY03） 

指令要求时间 6ms*1 

局号 1 的数据中继器状态的确认。 

发生故障（RX1A）时，向 RWw2 写入当前报 
警读取（H0010）。 

伺服 ON 指令（RY00） 

打开命令代码执行要求（RY09）。 

关闭命令代码执行要求（RY09）。 

如果命令代码执行结束（RX09）为 ON，则 
向 D11、D12 读取当前报警（RWr3）、返 
回代码（RWr2）。 

位置点参数表确定时间 4ms*1 



 

3 -  58 

 

3．CC-Link 通信功能 

 
  

No.選択2

No.選択3

No.選択4

No.選択5

No.選択1

位置始動指令 インポジ
ション

粗一致 原点復帰完了

ポイントテーブル№選択1(RY0A)

正転始動(RY01)

逆転始動(RY02)

ポイントテーブル№選択2(RY0B)

ポイントテーブル№選択3(RY0C)

ポイントテーブル№選択4(RY0D)

ポイントテーブル№選択5(RY0E)

位置決め開始指令

正転始動要求

正転始動要求リセット

指令要求時間6ms *1

ポイントテーブル確定時間4ms *1

RWw0に現在位置(下16bit)のモニタコード 
(H0001)をセット。

RWw1に現在位置(上16bit)のモニタコード 
(H0002)をセット。

モニタ出力実行要求(RY08)をON。

モニタ中(RX08)がONとなったら，現在位置
(RWr0，RWr1)をD120，D121に読み出す。

*1：高速タイマの設定値を1ms時限とした場合です。
タイマの設定時間はリンクスキャンタイムの2倍か指令処理 
時間のいずれか大きいもの以上に設定してください。設定時 
間が短い場合，正常に指令を受け付けないことがあります。

 

 

定位开始指令 

 

 

位置数据、速度数据确定时间 4ms*1 
 
正转启动要求 

 

 

指令要求时间 6ms*1 

正转启动要求复位 

位置点参数表 No.选择 1（RYOA） 

位置点参数表 No.选择 2（RYOB） 

位置点参数表 No.选择 3（RYOC） 

位置点参数表 No.选择 4（RYOD） 

位置点参数表 No.选择 5（RYOE） 

正转启动（RY01） 

 
 
 
 
反转启动（RY02） 

向 RWw0 设定当前位置（下 16bit）的监控代
码（H001）。 
向 RWw1 设定当前位置（上 16bit）的监控代
码（H002）。 
 
打开监控输出执行要求（RY08）。 
 
如果监控中（RX08）为 ON，向 D120、D121
读取电机速度（RWr0、RWr1）。 

*1：高速计时器为 1ms 时限的场合。 

计时器的设定时间请设定为联动扫描时间的 2 倍以上或比指

令处理时间长。如果设定时间较短，将不能正常接收指令。 

No.选择1 

 

位置启动指令     到位   粗一致   原点复位结束 
 

No.选择2 

 
No.选择3 

 

No.选择4 

 

No.选择5 
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3.8.3 2 局占有时的系统构成例 

如下所示，安装CC-Link系统主局・远程单元，运行1台驱动器(2局占有)。 

 

输入信号的分配 

输入信号 信号名 输入ON时的概略动作 

X20 复位指令 发生伺服报警时，驱动器初始化。 

X21 伺服ON指令 伺服ON。 

X22 正转JOG指令 手动运行模式时，进行正转JOG运行。 

X23 反转JOG指令 手动运行模式时，进行反转JOG运行。 

X24 
自动/手动选择 

OFF时：手动运行模式 

ON时：自动运行模式 

X25 
原点复位指令 

自动运行模式时，原点复位未结束的场合，进行DOG式原点复

位。 

X26 
近点狗指令 

OFF时：近点狗 ON (注) 

ON时：近点狗 OFF 

X27 
位置启动指令 

自动运行模式时，原点复位结束的场合，用远程寄存器进行

指定位置设定，并通过速度设定定位。 

X28 位置・速度设定方式切换指令 通过远程寄存器切换为位置・速度指令。 

注. 参数№PD16的值为“□□□0(初始值)”(OFF时检知DOG)的场合。 

 

X2 8 

输入单元 
QX40 

(X20 ～ X2F) 

主

局 QJ61BT11N 
(X/Y00 ～1 F

) 

CPU 
Q02HCPU 

电源 
Q62

P 

上位机或上位侧设备 

驱动器 
（2 局占有） 

局号 1 

终端阻抗 X20 ～ 

终端阻抗 
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3.8.4 2 局占有时的程序例 

要点  

 
● 在这里，通过CC-Link通信功能执行DOG原点复位，请将参数№PD14设定为

“□0□□”，且通过远程输入(RY03)使用近点狗(DOG)。 
 

 

通过局号1的驱动器读取定位运行和“电机速度”的数据。 

请将参数№PC30预先设定为“□□□2”。 

运行内容：根据报警初始化、DOG式原点复位、JOG运行、位置指令数据、速度指令数

据的设定自动运行 
 

代码№ 内容 

H0016 电机速度的32bit步数(16进制) 

 

设定数据 内容 

K50000 位置指令数据(10进制) 

K100 速度指令数据(10进制) 

 

 

 

正转 JOG 指令 

反转 JOG 指令 

复位指令 

伺服 ON指令 

自动/手动选择 

自动/手动选择 

原点复位指令 

近点狗指令 

原点复位完成 

正转启动要求 

反转启动要求 

报警复位指令（RY3A） 

自动运行模式选择（RY06） 

手动运行模式选择（RY06） 

原 点 复 位 要

求 

正转启动要求 

正转启动要求复位 

近点狗指令（RY03） 

伺服 ON 指令（RY00） 

局号 1的数据中继器状态的确认 

发生故障（RX3A）时，向 RWw2 写入当 
前报警读取（H0010）。 
打开命令代码执行要求（RY09）。 

关闭命令代码执行要求（RY09）。 

如果命令代码执行结束（RX09）为 ON， 
则向 D11、D12 读取当前报警（RWr3）、 
回复代码（RWr2）。 

指令要求时间 6ms*1 

位置点参数表确定时间 4ms*1 
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3．CC-Link 通信功能 

 

 

 

向 RWw0 设定电机速度的监控代码（H0016）。 

位置启动指令 到位 
ション 

粗 一致 原点复位结束 

位置·速度设定方式切换指令 

打开监控输出执行要求（RY08）。 

打开位置指令要求（RY20）。 

打开速度指令要求（RY21）。 

关闭位置指令要求（RY20）。 

关闭速度指令要求（RY21）。 

定位开始指令 

正转启动（RY01） 

反转启动（RY02） 

定位开始指令复位 

位置·速度指定方式选择（RY2A） 

将位置指令数据（K50000）写入 RWw4、 
RWw5，将速度数据（K100）写入 RWw6。 

如果位置指令执行结束（RX20）和速度 
指令执行结束（RX21）为 ON，则向 D2 
读取回复代码（RWr2）。 
位置数据、速度数据确定时间 4ms*1 

指令要求时间 6ms*1 

如果监控中（RX08）为 ON，向 D120、D121 
读取电机速度（RWr0、RWr1）。 

*1 ： 高速计时器为 1ms 时限的场合。 
计时器的设定时间请设定为联动扫描时间的 2倍以上或比指 
令处理时间长。如果设定时间较短，将不能正常接收指令。 

 



 

4 -  1 

 

4．信号与配线 

第 4 章 信号与配线 ...........................................................................................................................................2 
4.1 电源系统回路的连接例 ...........................................................................................................................3 
4.2 输入输出信号的连接例 ...........................................................................................................................6 
4.3 电源系的说明 .........................................................................................................................................7 

4.3.1 信号的说明 ......................................................................................................................................7 
4.3.2 接通电源的顺序 ..............................................................................................................................8 
4.3.3 CNP1・CNP2・CNP3 的配线方法......................................................................................................10 

4.4 接口与信号配列 ....................................................................................................................................17 
4.5 信号(软元件)的说明 ............................................................................................................................18 

4.5.1 输入输出软元件 ............................................................................................................................18 
4.5.2 输出信号 .......................................................................................................................................21 
4.5.3 电源 ...............................................................................................................................................22 

4.6 信号(软元件)的详细说明 .....................................................................................................................22 
4.6.1 正转启动・反转启动・暂停/重启 .................................................................................................22 
4.6.2 移动完成・粗一致・到位 ..............................................................................................................23 
4.6.3 转矩限制 .......................................................................................................................................26 

4.7 报警发生时的时序图 ............................................................................................................................27 
4.8 接口 ......................................................................................................................................................28 

4.8.1 内部连接图 ....................................................................................................................................28 
4.8.2 接口的详细说明 ............................................................................................................................29 
4.8.3 源型输入输出接口 .........................................................................................................................31 

4.9 电缆屏蔽外部导体的处理 .....................................................................................................................32 
4.10 驱动器和伺服电机的连接 ...................................................................................................................33 

4.10.1 配线注意事项 ..............................................................................................................................33 
4.10.2 电源电缆配线图...........................................................................................................................34 

4.11 带电磁制动器的伺服电机 ...................................................................................................................35 
4.11.1 注意事项 .....................................................................................................................................35 
4.11.2 时序图 .........................................................................................................................................36 
4.11.3 配线图(LE-□-□系列伺服电机) .................................................................................................39 

4.12 接地 ....................................................................................................................................................40 



 

4 -  2 

 

4．信号与配线 

 

第 4章 信号与配线 

危险 

 
● 配线作业应由专业技术人员进行。 

● 有可能造成触电。请关闭电源，等待15分钟后充电指示灯熄灭，用万用表等确

认P(＋)-N(－)间的电压后，再进行配线。此外，确认充电指示灯是否熄灭时，

请务必在驱动器的正面进行。 

● 驱动器・伺服电缸需切实接地。 

● 请安装好驱动器和伺服电机后再进行配线。否则会造成触电。 

● 请避免电缆损伤、对其施加过大压力、放置重物或挤压。否则会造成触电。 
 

 

注意 

 
● 请正确、牢固的配线。否则会使伺服电机发生预料外动作，或造成人员受伤。 

● 请不要弄错端子连接。否则可能会造成破裂、损坏。 

● 请不要弄错极性(＋・－)。否则可能会造成破裂、损坏。 

● 不要弄错安装在控制输出用DC继电器上的浪涌吸收二极管的方向。否则会造成

故障，导致信号无法输出，强制停止(EMG)等保护回路不能正常动作。 

RA

DOCOM

DICOM

制御出力信号

サーボアンプ
DC24V

   

RA

DOCOM

DICOM

制御出力信号

サーボアンプ
DC24V

 

● 由于会对驱动器附近使用的电子设备造成电磁干扰，请使用噪声滤波器等减小

电磁干扰的影响。 

● 伺服电机的电源线上请不要使用进相电容器、浪涌抑制器以及无线电噪声滤波

器(选件FR-BIF-(H) ：三菱电机制FR-BIF)。 

● 使用再生电阻的场合，请通过异常信号切断电源。再生晶体管的故障会使再生

电阻异常过热而发生火灾。 

● 请不要改造。 

● 通电过程中，请绝对不要开闭电机动力线。否则会造成动作异常或故障。 
 

 

驱动器 驱动器 

控制输出信号 控制输出信号 
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4.1 电源系统回路的连接例 

注意 

 
● 请务必在主回路电源和驱动器的L1・L2・L3之间连接电磁接触器（MC），将驱

动器的电源侧设置成能够切断电源的结构。驱动器故障的场合，如果没有连接

电磁接触器(MC)，会持续通过大电流造成火灾。 

● 请通过故障(ALM)切断电源。再生晶体管发生故障等，可能会使再生电阻器异

常过热而造成火灾。 
 

 

电源・主回路是，配线成为检知发生本节所示报警，切断电源的同时，伺服ON(RYn0)

也关闭的回路。电源的输入线请务必使用无熔丝断路器(NFB)。 

 

(1) LECSC□-□中使用三相 AC200～230V 电源的场合 

CNP1

EMG

NFB MC

L1

L2

L3

三相
AC200～230V

サーボアンプ

ALM RA

P1

P2

P(＋)

DICOM

DOCOM

L11

L21

N(－)

D

C

U

V

W

(注1)

(注2)

CNP3

PE

CNP2

サーボモータ

U

V

W

2

3

4

1

M

モータ

検出器CN2

DC24V

(注3)
検出器ケーブル

(注5)

故障

DOCOM

強制停止

CN6CN6

(注4)

(注4)

強制停止RA

SK

MC

ON
OFF

MC

 

注 1. P1-P2之间请务必连接。(出厂时已配线完毕。) 

  2.  P(＋)-D间请务必连接。(出厂时已配线完毕。)使用再生选件时，请参考13.2节。 

  3. 编码器电缆推荐使用选件电缆。电缆的选定请参考13.1节。 

  4.  漏型输入输出接口的场合。源型输入输出接口请参考4.8.3项。 

  5.  请参考4.10节。 

 

驱动器 

编码器电缆 
编码器 

强制停止 

强制停止 

伺服电机 

电机 
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(2) LECSC□-□中使用单相 AC200～230V 电源的场合 

DICOM

EMG

NFB MC

L1

L2

L3

単相
AC200～230V

サーボアンプ

ALM RA

P1

P2

P

DOCOM

L11

L21

N

D

C

U

V

W

(注1)

(注2)

CNP1

CNP3

PE

CNP2

サーボモータ

U

V

W

2

3

4

1

M

モータ

検出器CN2

DC24V

(注3)
検出器ケーブル

(注5)

故障

DOCOM

強制停止

CN6 CN6

(注4)

(注4)

強制停止RA

SK

MC

ON
OFF

MC

 

注 1. P-D间请务必连接。(出厂时已配线完毕。)使用再生选件时，请参考14.2节。 

  2. 编码器电缆推荐使用选件电缆。电缆的选定请参考14.1节。 

  3.  漏型输入输出接口的场合。源型输入输出接口请参考4.8.3项。 

  4.  请参考4.10节。 

 

驱动器 

编码器电缆 
编码器 

强制停止 

伺服电机 

强制停止 

电机 

单相 
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(3) LECSC□-□中使用单相 AC100～120V 电源的场合 

DICOM

EMG

NFB MC

L1

L2

単相
AC100～120V

サーボアンプ

ALM RA

P1

P2

P

DOCOM

L11

L21

N

D

C

U

V

W

(注1)

(注2)

CNP1

CNP3

PE

CNP2

サーボモータ

U

V

W

2

3

4

1

M

モータ

検出器CN2

DC24V

(注3)
検出器ケーブル

(注5)

故障

DOCOM

強制停止

空き

CN6CN6

(注4)

(注4)

強制停止RA

SK

MC

ON
OFF

MC

 

注 1.  P1-P2之间请务必连接。(出厂时已配线完毕。)  

  2.  P-D间请务必连接。(出厂时已配线完毕。)使用再生选件时，请参考13.2节。 

  3. 编码器电缆推荐使用选件电缆。电缆的选定请参考13.1节。 

  4.  漏型输入输出接口的场合。源型输入输出接口请参考4.8.3项。 

  5.  请参考4.10节。 

 

驱动器 

编码器电缆 
编码器 

强制停止 

伺服电机 

强制停止 

电机 

单相 
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4.2 输入输出信号的连接例 

SD

LBR

LAR

LA

LB

LZ

LZR

LG

15

12

25

強制停止

サーボアンプ

(注1)

RA1

RA2

RA3

(注2)

故障(注6)

原点復帰完了

14 RD

ALM

16 ZP

CN6

準備完了

検出器A相パルス
(差動ラインドライバ)

11

24

10m以下

検出器B相パルス
(差動ラインドライバ)

制御コモン

検出器Z相パルス
(差動ラインドライバ)

13

2610m以下

1

2

3

ﾌﾟﾚｰﾄ

CN6

近点ドグ

正転ストロークエンド

逆転ストロークエンド

(注3，5)

(注5)

＋

－

DC24V

電源

4

5

17

EMG

DOG

LSP

LSN

DICOM

DOCOM

(注4)

(注9)

23

(注3，5)

(注9)

＋

MR-J3USBCBL3M
(オプション)

CN5

(注7)
MR Configurator

パーソナル
コンピュータ

CN1

CC-Link

(注8)
 

注 1. 为防止触电，请务必将驱动器的接地(PE)端子(有  标记的端子)连接到控制柜的保护接地(PE)上。 

  2. 请不要弄错二极管的方向。如果反向连接可能会导致驱动器故障，导致信号无法输出，强制停止(EM2)等保护回路不能正常动作。 

  3. 请务必设置强制停止开关(B触点)。 

  4. 请使用DC24V±10% 150mA的外部电源为接口供电。150mA为使用的所有输入输出信号时的值。通过减少输入输出点数能够降低电

流容量。请参考4.8.2项(1)记述的接口所需电流。 

  5. 运行时，请务必打开强制停止(EMG)，正转・反转行程末端 (LSP·LSN)。 

  6. 故障(ALM)在没有报警的正常情况下为ON。 

  7. 请使用LEC-MR-SETUP221。 

  8. 使用CN3接口的RS-422通信，可以连接个人电脑或参数单元。但USB通信功能(CN5接口）和RS-422通信功能(CN3接口)有排他功能。

不能同时使用。 

パーソナル 
コンピュータ 

RS-232C/RS-422交換ケーブル
　推奨品：インタフェースケーブル
　　　　　DSV-CABV(ダイヤトレンド)

RS-232Cコネクタへ

PRU03

MON
DATA

PARAM

ALM/

DGN TEST

Fn SHIFT ESC

７ ８ ９D E F

４ ５ ６A B C

１ ２ ３

０ 1STEP

・

STOP

RESET

－

REV

FWD

MR-PRU03
パラメータユニット

CN3

サーボアンプ

または

10BASE-Tケーブルなど(EIA568準拠品)

 

  9. 漏型输入输出接口的场合。源型输入输出接口请参考4.8.3项。 
 

驱动器 

LEC-MR-J3USB 

（选件） 

驱动器 

(注 7) 

安装软件 

（MR Configurator） 

编码器 Z 相脉冲 
（差动线路驱动器） 
 
编码器 A 相脉冲 
（差动线路驱动器） 
 
编码器 B 相脉冲 
（差动线路驱动器） 
 
控制 COM 
 

MR-FRU03 

参数单元      (三菱电机(株)制) 

强制停止 

近点 DOG 

正转行程末端 

反转行程末端 

准备完成 

故障（注 6） 

原点复位完成 

电源 

框体 

个人电脑 

个人电脑 
RS-422/232C 转换线缆 

推荐品：接口电缆 
DSV-CABV(Diatrend) 

接 RS-232C 接口 

或者 

10BASE-T 线缆等（EIA568 适用品） 
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4.3 电源系的说明 

4.3.1 信号的说明 

要点  
 
● 关于接口、端子台的配置，请参考第11章 外形尺寸图。 

 
 

简称 连接目标(用途) 内容 

L1・L2・L3 主回路电源 

L1・L2・L3请供给以下电源。单相AC200～230V电源的场合，请将电源连接L1・L2，L3不要进行任何连接。 
 

 
驱动器 

电源 

LECSC2-S5 

LECSC2-S7 

LECSC2-S8 

LECSC1-S5 

LECSC1-S7 

LECSC1-S8 

 

 三相AC200～230V，50/60Hz L1・L2・L3   

 单相AC200～230V，50/60Hz L1・L2   

 单相AC100～120V，50/60Hz  L1・L2  

 

P・C・D 再生选件 

 使用驱动器内置式再生电阻时，请连接到P(＋)-D之间。(出厂时已配线完毕。) 

 使用再生选件时，请拆除P(＋)-D间的配线，再将再生选件连接到P和C之间。 

详细内容请参考14.2～14.5节。 
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简称 连接目标(用途) 内容 

L11・L21 控制回路电源 

请向L11・L21供给下述电源。 
 
 驱动器 

电源 

LECSC2-S5 

LECSC2-S7 

LECSC2-S8 

LECSC1-S5 

LECSC1-S7 

LECSC1-S8 

 

 

 单相AC200～230V L11・L21    

 单相AC100～120V  L11・L21   

 

U・V・W 伺服电机动力 
连接到伺服电机动力端子(U・V・W)。请绝对不要开闭通电中的电机动力线。否则

会造成动作异常或故障。 

N 再生转换器制动单元 不连接。 

 保护接地(PE) 连接伺服电机的接地端子以及控制面板的保护接地(PE)并进行接地。 

 

4.3.2 接通电源的顺序 

(1) 电源接通步骤 

① 电源配线如4.1节所示，请务必在主回路电源(三相：L1・L2・L3，单相：L1・

L2)上使用电磁接触器。利用外部PLC将电路设置成发生报警的同时，电磁接

触器就OFF的结构。 
 

② 控制回路电源L11・L21要同时或早于主回路电源接通。若未接通主回路电源，

显示部显示警告。但主回路电源一接通，则警告消失，正常作动。 
 

③ 驱动器能够在主回路电源接通1～2s后受理伺服ON(RYn0)。因此，接通主回

路电源的同时打开伺服ON(RYn0)，约1～2s后基本回路打开，之后约5ms后准

备完毕(RD)打开，进入可运行状态。(参考本项(2)) 
 

④ 如果打开复位(RY(n＋1)A或RY(n＋3)A)，则基本回路断开，伺服电机轴为自

由状态。 

 

(2) 时序图 

95ms

95ms

準備完了(RD)

リセット
(RY(n＋1)Aまたは
 RY(n＋3)A)

サーボオン(RYn0)
OFF

ON

OFF

ON

ON

OFF

ベース回路
OFF

ON

電源
OFF

ON

10ms5ms

10ms

10ms5ms

10ms

5ms 10ms

(2～2.5s)

サーボオン(RYn0)受付

主回路
制御回路

 

电源接通的时序图 

伺服 ON(RYn0)受理 

主回路 

控制回路 

 

基本回路 

 

伺服 ON(RYn0) 

 

复 位 (RY(n ＋ 1)A

或 RY(n＋3)A) 

 

准备完成（RD） 

 

电源 
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(3) 强制停止 

 

注意 
 
● 请在外部设置强制停止回路，以便能够立刻停止运行，切断电源。 

 
 

 请构建强制停止时EMG关闭的同时主回路电源也被切断的回路。如果EMG关闭，动

态制动作动且伺服电机紧急停止。此时在显示部显示伺服强制停止警告(E6)。 

 正常运行中请不要反复使用强制停止(EMG)进行伺服的停止、运行。否则可能会缩

短驱动器寿命。 

 另外，若在强制停止中打开正转启动(RYn1)或反转启动(RYn2)，则在强制停止解

除的同时伺服电机运行。强制停止中请必须关闭RYn1和RYn2。 

サーボアンプ

強制停止

DICOM

DOCOM

EMG

DC24V

(注)
 

注.为漏型输入输出接口的情况。源型输入输出接口请参考4.8.3项。 

 

驱动器 

强制停止 
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4．信号与配线 

 

4.3.3 CNP1・CNP2・CNP3 的配线方法 

要点  
 
● 配线时使用的电线尺寸，请参考13.9节表13.1。 

 

在对CNP1・CNP2・CNP3进行接线时，请使用附带的驱动器电源插头。 

 

(1) LECSC□-□ 

(A) 驱动器电源插头 

CNP2

CNP1

CNP3

CNP1用コネクタ
54928-0670(Molex)

CNP2用コネクタ
54928-0520(Molex)

CNP3用コネクタ
54928-0370(Molex)

〈コネクタ適合電線例〉
　ケーブル仕上り外径：～φ3.8mm

(注)サーボアンプ電源コネクタ

サーボアンプ

 

注. 此插头为插入型。压着型推荐以下插头(Molex)。 

CNP1用：51241-0600(插头)，56125-0128(端子) 

CNP2用：51240-0500(插头)，56125-0128(端子) 

CNP3用：51241-0300(插头)，56125-0128(端子) 

压着工具：CNP57349-5300 

〈适合电线例〉 

电线加工外径：～φ3.8mm 

 

驱动器 

（注）驱动器电源插头 

<插头适合电线例> 

电线加工外径：～φ3.8mm 

CNP1 用插头 

54928-0670(Molex) 

CNP2 用插头 

54928-0520(Molex) 

CNP3 用插头 

54928-0370(Molex) 



 

4 -  11 

 

4．信号与配线 

 

(B) 电线末端处理 

单线‥‥可以剥去电线表皮直接使用。 

8～9mm

被覆 芯線

 

双绞线‥‥使用时剥去电线表皮,不要捻开线芯。此时请注意线芯的须线与邻极

的短路问题。请不要对线芯部镀锡,以避免接触不良的情况。 

    还有一种方法是使用柱型端子将多股线汇集到一起。 
 

电线尺寸 柱型端子型号(注1) 
压着工具(注2) 

[mm2] AWG 1根用 2根用 

1.25/1.5 16 AI1.5-10BK AI-TWIN2×1.5-10BK 
压线钳4 206-204 

2/2.5 14 AI2.5-10BU  

注 1. 厂商：Phoenix Contact 

  2. 厂商：WAGO・JAPAN 

 

(c) CNP2 用(L11・L21)双分支接头：721-2105/026-000(WAGO) 

 使用这个接头，可为控制回路电源的连接配线。接头的详细内容请参考附录

3.。 

L21

L11

L21

L11
電源もしくは
前軸 後軸

CNP2

CNP2用ツインタイプコネクタ

 

线芯 表皮 

电源或 

前轴 
后轴 

CNP2 用双分支接头 
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4．信号与配线 

 

(2) Molex 接头・WAGO JAPAN 接头的电线插入方法 

 54928-0670 ・ 54928-0520 ・ 54928-0370(Molex) 接 头 和 721-207/026-000 ・

721-205/026-000・721-203/026-000(WAGO JAPAN)接头的电线插入方法如下所示。 

 以下是Molex接头的说明， WAGO JAPAN也请按相同步骤插入电线。 

 

要点  
 
● 电线的粗细以及柱型端子形状可能影响电线难以插入接头。这种情况下，请更改

电线种类或将柱型端子改为较细的形状后再插入。 
 

 

 表示驱动器电源插头的接线方法。 
 

(a) 使用附带接线杆的场合 

① 接线杆与驱动器同捆包装。 
 

 54932-0000(Molex) 
 

[单位：mm] 

3
.4

M X J□
5 4 9 3 2

20.6

10

4
.9

6
.5

(
3)

4
.77
.7

(
7.

7)
(3.4)

(4.9)

 

 231-131(WAGO) 

20.3

10

16

7
.6

3

6
.5

3
.4

4
.9

17.51.5

1.3
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4．信号与配线 

 

② 接线方法 

① 結線レバーをハウジングに装着します。
　 (脱着自在)

② 結線レバーを矢印方向に押します。

③ 結線レバーを押したまま電線を矢印方向
　 に挿入します。

④ 結線レバーを放します。

結線レバー

 

(b) 使用一字型螺丝刀的场合 

① 适用一字型螺丝刀 

 请务必对此处记载的驱动器进行作业。 
 

[单位：mm] 

0.
6

(R0.3) (22) 3°

3
～

3.
5

(R0.3)
 

 

接线杆 

① 将接线杆插入外壳内。 

  （插拔自由） 

② 向箭头方向按压接线杆。 

③ 按住接线杆，将电线按箭头方向插入。 

④ 放开接线杆。 
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4．信号与配线 

 

② 接线方法 其 1 

① ドライバを角穴に差し込みます。
角穴の上部に沿わせるように差し込むとスムーズに差 
し込めます。

② 適切に差し込めばドライバは保持されます。

③ ドライバを保持したまま電線を矢印方向に挿入します。
(電線が突き当たるまで挿入してください。)

④ ドライバを放せば結線できます。

 

 

① 将螺丝刀插入缝隙处。 

   沿缝隙上方可以顺畅插入。 

② 切实插入后保持住螺丝刀状态。 

③ 保持住螺丝刀状态，并将电线按箭头方向插入。 

（请将电线插到底。） 

④ 取出螺丝刀便可接线。 
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4．信号与配线 

 

③ 接线方法 其 2 

① ドライバをコネクタ上部 
の角窓に差し込みます。

② ドライバを矢印方向に押 
します。

③ ドライバを押したまま電線を矢印方向に挿入します。 
(電線が突き当たるまで挿入してください。)

④ ドライバを放せば結線できます。

 

 

④ 取出螺丝刀便可接线。 

① 将螺丝刀从插头上方的 

缝隙处插入。 

② 按箭头方向押入螺丝刀。 ③ 压住螺丝刀，并将电线按箭头方向插入。 

（请将电线插到底。） 
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4．信号与配线 

 

(3) Phoenix Contact 插头的电线插入方法 

 

要点  
 
● 精密改锥无法用足够的力矩拧紧电线，所以请不要使用。 

 
 

 PC4/6-STF-7.62-CRWH・PC4/3-STF-7.62-CRWH接头的电线插入方法如下所示。向

开口部插入电线时，请确认端子的螺纹是否足够松弛。向开口部插入电线的线芯部

分，并请用一字型螺丝刀拧紧。如果电线没有充分拧紧，可能会因接触不良导致电

线或接头发热。(使用1.5mm2以下的电线时，可以在1个开口部插入两根电线。) 

 紧固接头螺纹拧紧部的螺纹,并固定在驱动器上。 

 拧紧电线固定连接器，请使用刃尖厚度0.6mm、径长3.5mm的一字型螺丝刀(推荐一

字型螺丝刀：菲尼克斯制 SZS 0.6×3.5)，力矩0.5～0.6N・m进行拧紧。 
 

ゆるむ しまる

電線

開口部

サーボアンプ
電源コネクタ

マイナスドライバ

コネクタねじ締め部

マイナスドライバ

ゆるむ しまる

 

[单位：㎜] 

φ
3.
5

0.
6

180

100

(3
5)

 

推荐一字型螺丝刀外形图 

 

驱动器 

电源插头 

一字螺丝刀 

接头螺纹拧紧部 

电线 

一字螺丝刀 

开口部 

旋松   拧紧 

旋松   拧紧 



 

4 -  17 

 

4．信号与配线 

 

4.4 接口与信号配列 

要点  
 
● 从电缆连接器的配线部看到的引脚序列图。 

 
 

文中记载的驱动器正面图是LECSC□-S5和LECSC□-S7的情况。关于LECSC□-S8的外观

与连接器配置，请参考第11章 外形尺寸图。 

CN2・CN6コネクタのフレーム 
はアンプ内部でPE(接地)端子 
と接続されています。

3M製コネクタの図です。他の
コネクタを使用する場合，14.1.2項
を参照してください。

CN1
CC-Link通信

CN3
MR-PRU03パラメータ
ユニット

CN6

1 14

2 15
RD

DICOM

DOG ALM
3 16

LSP

LSN

ZP

DOCOM

4 17

5

6

8

10

12

7

9

11

13

19

21

23

25

18

20

22

24

26
LB

LA

LZ

LG

LBR

LAR

LZR

EMG

PP NP

CN5(USBコネクタ)
パーソナルコンピュータ

OPC

4
MRR

2
LG 8

6

1
P5

5

10

3
MR

7
9
BAT

CN2

MDR

MD

 

注 1） CN1 接头：付属品 

三菱电机系统服务(株)制 

型号：K05A50230600 

 

住友 3M(株)接头的图。 

使用其他接头时，请参考 

14.1.2 项。 

注 1 

MR-PRU03 参数单元 

（三菱电机(株)制） 

CN5(USB 接口) 

个人电脑 

CN2·CN6 接头的端板与驱动器内

部的 PE（接地）端子连接。 
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4．信号与配线 

 

4.5 信号(软元件)的说明 

4.5.1 输入输出软元件 

 CN6接口上有能够变更软元件引脚，输入/输出信号用引脚各3个。此引脚可以通过参

数№PD06～PD11・PD12・PD14的设定分配任意软元件。各引脚的输入输出接口(表中I/O

区分栏的符号)请参考4.8.2项。 
 

引脚种类 
CN6接口 

引脚№ 

I/O 

区分 
初始状态下的软元件 

变更软元件 

参数 

输入专用 1 DI-1 强制停止(EMG)  

 2  近点狗(DOG) №PD06 

 3  正转行程末端(LSP) №PD07 

 4  反转行程末端(LSN) №PD08 

输出专用 14 DO-1 准备完成(RD) №PD09 

 15  故障(ALM) №PD10 

 16  原点复位结束(ZP) №PD11 
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4．信号与配线 

 

(1) 输入软元件 

 

要点  
 
● 分配CN6接口引脚的输入软元件不能与CC-Link通信功能的远程输入并用。 

 
 

软元件名称 
软元件 

简称 

接口 

引脚№ 
功能・用途说明 

强制停止 EMG CN6-1 
强制停止(EMG)是CN6-1引脚固定。不能改为其他引脚。 

软元件的详细内容，请参考3.5.1项(1)。 

伺服ON SON  软元件的详细内容，请参考3.5.1项(1)。 

正转启动 ST1   

反转启动 ST2   

近点DOG DOG CN6-2(注)  

正转行程末端 LSP CN6-3(注)  

反转行程末端 LSN CN6-4(注)  

自动/手动选择 MD0   

暂停/重启 TSTP   

内部转矩限制选择 TL1   

比例控制 PC   

增益切换 CDP   

复位 RES   

清除 CR   

注. 初始状态下分配的引脚№。 
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4．信号与配线 

 

(2) 输出软元件 

 

要点  
 
● 分配CN6接口引脚的输出软元件在进行CC-Link通信功能的远程输出时也能使用。 

 
 

软元件名称 
软元件 

简称 

接口 

引脚№ 
功能・用途说明 

准备完成 RD CN6-14(注) 软元件的详细内容，请参考3.5.1项(2)。 

故障 ALM CN6-15(注) 关闭电源时,或保护回路作动，但基本回路断开时,ALM为OFF。未发生报警的场合，

接通电源1.5s后ALM打开。 

远程输出(RX(n＋1)A以及RX(n＋3)A)，有意相逆。 

原点复位完成 ZP CN6-16(注) 软元件的详细内容，请参考3.5.1项(2)。 

到位 INP   

粗一致 CPO   

转矩限制中 TLC   

电磁制动互锁 MBR   

暂停中 PUS   

警告 WNG   

电池警告 BWNG   

移动结束 MEND   

动态制动互锁 DB   

位置范围 POT   

位置点参数表№输出1 PT0   

位置点参数表№输出2 PT1   

位置点参数表№输出3 PT2   

位置点参数表№输出4 PT3   

位置点参数表№输出5 PT4   

位置点参数表№输出6 PT5   

位置点参数表№输出7 PT6   

位置点参数表№输出8 PT7   

指令速度到达 SA 

 

打开伺服ON(RYn0)，指令速度到达目标速度时，SA为ON。 

打开伺服ON(RYn0)，指令速度为0r/min时一般为ON。 

伺服ON(RYn0)为OFF或指令速度在加减速时，SA为OFF。 

 



 

4 -  21 

 

4．信号与配线 

 

软元件名称 
软元件 

简称 

接口 

引脚№ 
功能・用途说明 

零速度检出 ZSP 

 

伺服电机旋转速度在零速度(50r/min)以下时，ZSP为ON。通过参数№PC17可变更零

速度。 

 例 零速度为50r/min的场合 

 

当伺服电机的转速减速至50r/min时间点①时，ZSP变为ON，当伺服电机的转速再次

上升至70r/min时间点②时，ZSP变为OFF。当再次减速至50r/min时间点③时，ZSP

为ON，当达到－70r/min时间点④时，则ZSP为OFF。 

伺服电机的转速达到开启水平，ZSP为ON，再次上升达到关闭水平位置的范围称为迟

滞幅度。 

此驱动器的迟滞幅度为20r/min。 

可变增益选择 CDPS  可变增益中CDPS为ON。 

注. 初始状态下分配的引脚№。 

 

4.5.2 输出信号 

 各接口引脚的输出接口(表中的I/O分类栏的符号)请参考4.8.2项。 
 

信号名称 简称 
接口 

引脚№ 
功能・用途说明 

I/O 

区分 

编码器A相脉冲 

(差动线路驱动器) 

LA 

LAR 

CN6-11 

CN6-24 

通过参数№PA15设定的伺服电机每转一周的脉冲以差动驱动方式输出。 

伺服电机CCW方向旋转时，编码器B相脉冲比编码器A相脉冲延迟了π/2位相。 

A相・B相脉冲的旋转方向和位相差的关系可通过参数№PC19变更。 

DO-2 

编码器B相脉冲 

(差动线路驱动器) 

LB 

LBR 

CN6-12 

CN6-25 

 

编码器Z相脉冲 

(差动线路驱动器) 

LZ 

LZR 

CN6-13 

CN6-26 

编码器的零点信号以差动驱动方式输出。伺服电机旋转1周输出1脉冲。到零点位置

时为ON。(负逻辑) 

最小脉冲宽度约为400µs。使用此脉冲进行原点复位时，请将蠕变速度设置在

100r/min以下。 

DO-2 

 

OFF 

ON 

伺服电机 
旋转 速度 

正 

转 

方 

向 

20r/min 
(迟滞幅度） 

参数 No.PC17 

20r/min 
(迟滞幅度) 

OFF 等级 
70r/min 

O N 等级 
5 0r/min 

O N 等级 
5 0r/min 

O F

F 

等级 
7 0r/min 

反 

转 

方 

向 

0 r/min 

参数 No.PC17 

零 速度 (ZSP) 

① 
③ 

② 

④ 

反
转
方
向 

（迟滞幅度） 
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4．信号与配线 

 

4.5.3 电源 

信号名称 简称 
接口 

引脚№ 
功能・用途说明 

I/O 

区分 

数字I/F用 

电源输入 

DICOM CN6-5 请接入输入输出接口用DC24V电源(DC24V±10% 150mA)。电源容量根据使用的输入输

出接口的点数不同而改变。 

使用漏型接口时，请连接DC24V外部电源的正极。 

 

数字I/F用 

COM 

DOCOM CN6-17 驱动器的DOG、EMG等输入信号的COM端子。和LG相隔离。 

使用源型接口时，请连接DC24V外部电源的正极。 

 

监视COM LG CN6-23 编码器脉冲(LA・LAR・LB・LBR・LZ・LZR)的差动线路驱动器COM。  

屏蔽 SD 端板 连接屏蔽线的外部导体。  

 

4.6 信号(软元件)的详细说明 

4.6.1 正转启动・反转启动・暂停/重启 

(1) 请先确立主回路后再接通正转启动(RYn1)及反转启动(RYn2)。在确立主回路前接通

无效。通常，会获取准备完成(RD)和互锁。 

 

(2) 驱动器内部的启动是在正转启动(RYn1)或反转启动(RYn2)的OFF→ON变化时执行的。

驱动器内部处理的延迟时间最长3ms。其他软元件的延迟时间最长10ms。 

6ms以上

サーボモータ回転速度

正転始動(RYn1)または 
逆転始動(RYn2)

一時停止/再始動(RYn7)

3ms以下

10ms以下

3ms以下

 

(3) 为防止误动作，请将正转启动(RYn1)或反转启动(RYn2)・暂停/重启(RYn7)的ON时间

保持在6ms以上。 

 

(4) 运行过程中不能进行正转启动(RYn1)或反转启动(RYn2)。请在粗一致输出范围为

“0”的场合进行粗一致(RXn2)输出或移动结束(RXnC)输出，之后再进行下一运行的

启动。 

 

伺服电机旋转速度 

 
正转启动(RYn1)或 
反转启动(RYn2) 
 
暂停/再启动(RYn7) 
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4．信号与配线 

 

4.6.2 移动完成・粗一致・到位 

要点  

 
● 在执行自动运行过程中，伺服OFF、发生报警、或是强制停止生效停止运行后，如

果解除报警原因等使伺服ON，则移动结束(RXnC)・粗一致(RXn2)・到位(RXn1)为

ON。重新运行的场合，为避免意外的动作，请确认当前位置和选择的位置点参数

表。 
 

 

(1) 移动结束 

 如下时序图表示了与驱动器内生成的位置指令与移动结束(RYnC)的输出时序的关

系。可以通过参数№PA10(到位范围)变更本时序。伺服ON状态下RYnC打开。 

3ms以下

ON

OFF

ON

OFF

正転始動(RYn1)または 
逆転始動(RYn2)

位置指令
　 と

サーボモータ
回転速度

移動完了(RXnC)

インポジション
範囲

サーボモータ
回転速度

位置指令

 

参数№PA10较小的场合 
 

3ms以下

ON

OFF

ON

OFF

正転始動(RYn1)または 
逆転始動(RYn2)

位置指令
　 と

サーボモータ
回転速度

移動完了(RXnC)

インポジション
範囲

サーボモータ
回転速度

位置指令

 

参数№PA10较大的场合 

 

正转启动(RYn1)或 
反转启动(RYn2) 
 
 
位置指令 

和 
伺服电机旋转速度 
 
 
 
移动完成（RXnC） 
 
 
 
 
 
 
正转启动(RYn1)或 
反转启动(RYn2) 
 
 
位置指令 

和 
伺服电机旋转速度 
 
 
 
移动完成（RXnC） 
 

位置指令 伺服电机 
旋转速度 

到位范围 

位置指令 伺服电机 
旋转速度 

到位范围 
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4．信号与配线 

 

(2) 粗一致 

 如下述时序图表示了驱动器内生成的位置指令与粗一致的关系。可以通过参数

№PC11(粗一致输出范围)变更本时序。伺服ON状态下RXn2打开。 

3ms以下

ON

OFF

ON

OFF

正転始動(RYn1)または 
逆転始動(RYn2)

位置指令

粗一致(RXn2)

 

参数№PC11为“0”的场合 
 

3ms以下

ON

OFF

ON

OFF

正転始動(RYn1)または
逆転始動(RYn2)

位置指令

粗一致(RXn2)

粗一致出力範囲

 

参数№PC11为“1以上”的场合 

 

正转启动(RYn1)或 
反转启动(RYn2) 
 
 
 
位置指令 
 

 
 
粗一致（RXn2） 
 
 
 
 
 
 
正转启动(RYn1)或 
反转启动(RYn2) 
 
 
 
位置指令 
 
 
 
 
粗一致（RXn2） 
 

粗一致输出范围 
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4．信号与配线 

 

(3) 到位 

 如下述时序图表示到位与伺服电机的反馈脉冲的关系。可以通过参数№PA10(到位

范围)变更本时序。伺服ON状态下RXn1打开。 

 

1转定位运行的场合 
 

 

通过自动连续运行使伺服电机逆转的场合 

 

O FF 

範囲 
3ms 以下 

ON 

O FF 

ON 

正转启动(RYn1)或 
反转启动(RYn2) 

伺服电机 
旋转 速度 

到位（RXn1） 

イン ポジショ ン 

正

转 0r/min 

3ms 以下 

ON 

O FF 

ON 

O FF 

正转启动(RYn1)或 
反转启动(RYn2) 

伺服电机 
旋转速度 

到位（RXn1） 

到位范围 

正转 

逆 转 
0r/min 

到位范围 
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4．信号与配线 

 

4.6.3 转矩限制 

注意 
 
● 如果在伺服锁定中解除转矩限制,根据相对于指令位置的偏差量，伺服电机会

急旋转。 
 

 

(1) 转矩限制和转矩 

 如果设定参数№PA11(正转力矩限制)・参数№PA12(反转力矩限制)，运行时一般

限制最大力矩。限制值和伺服电机转矩的关系如下所示。 

パラメータ№PA11
のトルク制限値

最大トルク

ト
ル
ク

0 100
パラメータ№PA12
のトルク制限値

100 [％]

CCW方向CW方向

 

(2) 转矩限制值的选择 

 使用内部转矩限制选择(RY(n＋2)6),根据正转力矩限制(参数№PA11)・反转力矩

限制(参数№PA12)和内部转矩限制2(参数№PC35)按下述内容选择转矩的限制。 
 

(注)RY(n＋2)6 限制值的状态 
有效的转矩限制 

CCW行・CW再生 CW行・CCW再生 

0  参数№PA11 参数№PA12 

1 
参数№PC35 ＞ 

参数№PA11 

参数№PA12 
参数№PA11 参数№PA12 

 
参数№PC35 ＜ 

参数№PA11 

参数№PA12 
参数№PC35 参数№PC35 

注. 0：OFF 

  1：ON 

 

(3) 转矩限制中(RXn4) 

 达到伺服电机限制的转矩时，RXn4变为ON。 

 

最大力矩 

参数 No.PA12     参数 No.PA11 
的转矩限值        的转矩限值 

力
矩 



 

4 -  27 

 

4．信号与配线 

 

4.7 报警发生时的时序图 

注意 

 
● 报警发生时消除报警原因，确认是否有运行信号输入，确保安全后解除报警，

然后再运行伺服电机。 

● 请在发生报警的同时，关闭伺服(RYn0)，并切断电源。 
 

 

若驱动器发生报警，则基本回路断开，动态制动动作，伺服电机停止。同时请按外部

时序切断主回路电源。报警解除可通过控制回路电源的OFF→ON，在当前报警画面按

“SET”按键，或通过复位(RY(n＋1)A、RY(n＋3)A)的OFF→ON进行解除，但若没有排除

报警原因则不能解除报警。 

ブレーキ動作 ブレーキ動作

電源入
電源断(注1)

主回路
制御回路電源

ベース回路

ダイナミック
ブレーキ

サーボオン(RYn0)

準備完了(RD)

故障(ALM)

リセット
(RY(n＋1)Aまたは
RY(n＋3)A)

ON
OFF

ON
OFF

有効
無効

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

50ms以上 15～60ms以上(注2)

1.5s

アラーム発生 故障原因除去

瞬停アラーム

 

注 1. 发生报警的同时请切断主回路电源。 

  2. 根据运行状态会有变化。 
 

(1) 过电流・过负载 1・过负载 2 

 发生过电流(A32)・过负载1(A50)・过负载2(A51)的报警时，如果不排除发生原因，

直接通过控制回路电源OFF→ON反复解除报警运行，可能会因温度上升导致驱动器、

伺服电机故障。切实排除故障原因的同时，请冷却30分钟左右再运行。 
 

(2) 再生异常 

 发生再生异常(A30)时，如果通过控制回路电源OFF→ON反复解除报警运行，可能

会因外部再生阻抗发热产生事故。 
 

(3) 电源中断 

 输入电源在下述状态下会产生电压不足(A10)。 

 ・控制回路电源持续停电60ms以上，控制回路处于没有完全关闭的状态。 

 ・LECSC□-□的母线电压降到DC200V以下。 
 

(4) 增量方式 

 如果发生报警，则原点消失。报警解除后重新运行时，请执行原点复位。 
 

(注 1) 
主回路 
控制回路电源 
 
基本回路 
 
动态制动 
 
 
伺服 ON（RYn0） 
 

准备完成（RD） 
 

故障（ALM） 
 
复位 
(RY(n+1)或 
(RY(n+2) 

电源切断 
电源接通 

发生报警    解除故障原因 

制动动作 制动动作 
有效 
无效 
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4．信号与配线 

 

4.8 接口 

4.8.1 内部连接图 

LSN

CN6

5

LSP

17

EMG 1

DOG 2

DICOM

3

4

CN6

15

14 RD

CN6

13

26

11

24

12

25

LZ

LZR

LA

LAR

LB

LBR

差動ライン
ドライバ出力
(35mA以下)

〈絶縁されています〉

約5.6kΩ

約5.6kΩ

RA

RA

サーボアンプ

(注1)

USB
D＋

GND

VBUS

D－

1

2

3

5

CN5

ALMDOCOM

DC24V

強制停止

3

2

4

7

8

MR

MRR

MD

MDR

LG

検出器

E

サーボモータ

M

CN2

(注1，2)

(注2)
16 ZP

23 LG

 

注 1. 通过参数的设定此引脚可以更改软元件。 

  2. 漏型输入输出接口时。源型输入输出接口请参考4.8.3项。 

 

驱动器 

编码器 

差动线 
驱动器输出 
（35mA 以下） 

（绝缘） 

伺服电机 

强制停止 约 

约 
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4．信号与配线 

 

4.8.2 接口的详细说明 

4.5.1项记载了输入输出信号接口(参考表内I/O区分)的详细说明。请参考本项内容，

连接外部设备。 

 

(1) 数字输入接口DI-1 

 请用继电器或集电极开路晶体管给出信号。源型输入请参考4.8.3项。 

EMG
など

サーボアンプ

スイッチ

約5mA

トランジスタの場合

DICOM

VCES≦1.0V
ICEO≦100μA

TR

DC24V±10％
150mA

5.6kΩ

 

(2) 数字输出接口DO-1 

 可以驱动指示灯・继电器或光电耦合器。请在感性负载时设置二极管(D)，指示灯

负载时设置电流抑制用电阻(R)。(容许电流：40mA以下，浪涌电流：100mA以下)驱

动器内部有最大2.6V的电压降。 

 漏型输出请参考4.8.3项。 

ダイオードの極性を

間違えるとサーボア 

ンプが故障します。サーボアンプ

ALM
など

負荷
DOCOM

DC24V±10％
150mA

(注)

 

注.因电压降低(最大2.6V)影响继电器动作的场合，请从外部输入高电压(上限26.4V)。 

 

如果二极管极性弄
错，驱动器会故障。 

驱动器 

驱动器 
 

迟滞的场合 

开关 

等 约5mA 

ALM
等 

负载 
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4．信号与配线 

 

(3) 编码器脉冲输出DO-2(差动驱动方式) 

(a) 接口 

 最大输出电流 35mA 

高速フォトカプラ

サーボアンプ サーボアンプ

LA
(LB，LZ)

LAR
(LBR，LZR)

SD

LG

150Ω

LAR
(LBR，LZR)

SD

100Ω
LA
(LB，LZ)

Am26LS32相当

 

(b) 输出脉冲 

サーボモータCCW回転

LA

LAR

LB

LBR

LZ
LZR

T

π/2

400μs以上

OP

周期(T)はパラメータ№PA15，PC19の設 

定で決まります。

 

 

驱动器 驱动器 

高速光电耦合器 

伺服电机CCW旋转 

通过参数No.PA15、PA19的设定，决定 
周期（T）。 
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4．信号与配线 

 

4.8.3 源型输入输出接口 

本驱动器可以使用源型输入输出接口。这种情况下,所有的DI-1输入信号、DO-1输出信

号全部变为源极型。请根据如下所示接口进行配线。 

 

(1) 数字输入接口DI-1 

EMG
など

サーボアンプ

スイッチ

約5mA

DICOM

VCES≦1.0V
ICEO≦100μA

DC24V±10％
150mA

約5.6kΩ

 

(2) 数字输出接口DO-1 

 驱动器内部有最大2.6V的电压降。 

ダイオードの極性を

間違えるとサーボア 

ンプが故障します。サーボアンプ

ALM
など

負荷
DOCOM

DC24V±10％
150mA

(注)

 

注.因电压降低(最大2.6V)影响继电器动作的场合，请从外部输入高电压(上限26.4V)。 

 

驱动器 

驱动器 
 

如果二极管极性弄
错，驱动器会故障。 

开关 

等 

约5mA 

ALM
等 

负载 

约 
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4．信号与配线 

 

4.9 电缆屏蔽外部导体的处理 

CN2・CN6用接头的场合，如本节所示，请将电缆屏蔽外部导体与接地片切实连接，并

固定到接头外壳上。 

 被覆外部導体

被覆をむきます。

芯線 外部導体 被覆

外部導体で被覆を覆うように返します。

 

(1) CN6 用接头的场合(住友 3M(株)接头) 

ねじ 

ねじ 

グランドプレート 

ケーブル 

 

(2) CN2 用接头的场合(住友 3M(株)或 Molex 接头) 

ねじ 

ケーブル 

グランドプレート
 

 

外部导体           表皮 
 

剥开表皮。 

螺钉 

螺钉 

线芯    外部导体        表皮 
 
用外部导体包住电缆，再用表皮包住。 

电缆 

底板 

螺钉 

电缆 

底板 
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4．信号与配线 

 

4.10 驱动器和伺服电机的连接 

注意 
 
● 请绝对不要开闭通电过程中的电机动力线。否则会造成动作异常或故障。 

 
 

4.10.1 配线注意事项 

危险 
 
● 请在电源端子的连接部进行绝缘处理。可能会触电。 

 
 

注意 

 
● 请正确连接驱动器与伺服电机的电源相(U・V・W)。否则伺服电机不能正常作

动。 

● 请不要将伺服电机直接连接商用电源。否则会造成产品故障。 
 

 

要点  
 
● 关于编码器电缆的选择请参考13.1节。 

 
 

此处所示为伺服电机动力线(U・V・W)的连接。对于驱动器和伺服电机之间的连接，推

荐采用选件组。可选备品的详细内容请参考13.1节。 

 

(1) 中继连接驱动器的保护接地(PE)端子( )，并通过控制柜的保护接地(PE)端子与大

地连接。请不要直接连接控制柜的保护接地(PE)端子。 

サーボ
アンプ

制御盤

サーボモータ

PE端子
 

(2)请不要将电磁制动器电源与接口共用DC24V电源。请务必使用制动专用电源。 

 

驱动器 

控制柜 

伺服电机 
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4.10.2 电源电缆配线图 

(1) LE-□-□系列伺服电机 

(A) 电缆长度为 10m 以下的场合 

CNP3
AWG 19(赤)

AWG 19(白)

AWG 19(黒)

AWG 19(緑/黄)

U

V

W

U

V

W

サーボモータサーボアンプ

10m以下

M

MR-PWS1CBL□M-A1-L
MR-PWS1CBL□M-A2-L
MR-PWS1CBL□M-A1-H
MR-PWS1CBL□M-A2-H

 

(B) 电缆长度超过 10m 的场合 

 电缆长度超过10m的场合，请按照下图所示制作延长电缆。此时，从伺服电机

引出的电机电源电缆的长度应在2m以内。 

 关于延长电缆所用的电缆，请参考13.4节。 

MR-PWS1CBL2M-A1-L
MR-PWS1CBL2M-A2-L
MR-PWS1CBL2M-A1-H
MR-PWS1CBL2M-A2-H
MR-PWS2CBL03M-A1-L
MR-PWS2CBL03M-A2-L

CNP3
AWG 19(赤)

AWG 19(白)

AWG 19(黒)

AWG 19(緑/黄)

U

V

W

U

V

W

サーボモータサーボアンプ

M

延長ケーブル

50m以下

2m以下

(注)
モータ電源ケーブル用
中継コネクタ

(注)
延長ケーブル用
中継コネクタ

 

注. 需要防溅对策(IP65)的场合，推荐使用以下接头。 
 

 

中继接头 中继接头 保护构造

 延长电缆用中继插头
插头：RM15WTPZ-4P(71)
接线夹：RM15WTP-CP(5)(71)
(hirose电机)           电缆外径不同，数字有差异。

IP65

 电机电源电缆用中继插头
插头：RM15WTJA-4S(71)
接线夹：RM15WTP-CP(8)(71)
(hirose电机)           电缆外径不同，数字有差异。

IP65

 

驱动器 

驱动器 

LE-CSM-□□□ 

LE-CSM-□□□ 

伺服电机 

AWG19（红色） 

AWG19（白色） 
AWG19（黑色） 

AWG19（绿色/黄色） 

AWG19（红色） 

AWG19（白色） 
AWG19（黑色） 

AWG19（绿色/黄色） 

伺服电机 

延长电缆 

延长电缆用中继 
接头 

电机电源电缆用中继 
接头 
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4．信号与配线 

 

4.11 带电磁制动器的伺服电机 

4.11.1 注意事项 

注意 

 
● 请将制动用作动回路构建成即使外部强制停止(EMG)仍能作动的双重回路。 

EMGRA

DC24V

サーボモータ

電磁
ブレーキ

強制停止(EMG)で遮断してください。サーボオン(RYn0)OFF，故障(ALM)・電磁ブレー 
キインタロック(MBR)で遮断してください。

 

● 制动是用于保持的，请勿用于通常的制动。 

● 确认制动可正常作动后再开始运行。 
 

 

要点  

 
● 关于电磁制动器的电源容量・动作延迟时间等规格，请参考第16章。 

 
 

使用带电磁制动器的伺服电机时，请注意以下事项。 
 

① 请不要将电磁制动器电源与接口共用DC24V电源。请务必使用制动专用电源。 
 

② 电源(DC24V)OFF，则制动器作动。 
 

③ 请在伺服电机停止后，关闭伺服ON(RYn0)。 

 

如4.11.2项的时序图所示，用参数№PC16(电磁制动器顺控程序输出)设定伺服OFF时从

电磁制动互锁OFF开始到基本电路断开为止的延迟时间(Tb)。 

 

制动 

伺服电机 

请用故障（ALM）·电磁制动器（MBR） 
关闭伺服ON（RYn0）。 

请用强制停止（EMG）关闭。 
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4．信号与配线 

 

4.11.2 时序图 

(1) 伺服ON(RYn0)的ON/OFF 

 将伺服ON(RYn0)设为OFF，Tb[ms]之后解除伺服制动，呈自由运行状态。如果在伺

服制动状态下电磁制动器生效，制动器寿命可能变短。因此，垂直升降等使用电磁

制动器的场合，请设置Tb和电磁制动器运行延迟时间相同以避免掉落。 

(95ms)

(95ms)

電磁ブレーキ
インタロック(MBR)

(注1)

ON

OFF

0 r/min

ベース回路

サーボモータ
回転速度

サーボオン(RYn0)
ON

OFF

フリーラン

Tb

電磁ブレーキ動作
遅れ時間

ON

OFF

解放

動作

正転始動(RYn1)
または逆転始動(RYn2)

電磁ブレーキ

解放遅れ時間＋外部リレーなど(注2)

(注3)

ON

OFF  

注 1. ON ：电磁制动器无效的状态 

   OFF：电磁制动器有效的状态 

  2. 仅在锁定解除延迟时间和外部电路的继电器等的动作时间被延迟时解除锁定。锁定解除延迟时间请参考第16章。 

  3. 解除锁定后，请将RYn1及RYn2设置为ON。 

 

(2) 强制停止(EMG)的ON/OFF 

電磁ブレーキ
インタロック(MBR)

(10ms)

電磁ブレーキ動作
遅れ時間

(210ms)

(210ms)

電磁ブレーキ解除 

(注)ON

    OFF

ベース回路
ON

OFF

サーボモータ
回転速度

強制停止(EMG)
無効(ON)

有効(OFF)

ダイナミックブレーキ

ダイナミックブレーキ
電磁ブレーキ

電磁ブレーキ正転

0r/min

 

注. ON ：电磁制动器无效的状态 

  OFF：电磁制动器有效的状态 

 

解除 

动作 

锁定动作 

延迟时间 

动态制动 

动态制动互锁 

锁定 

锁定解除 

锁定动作 

延迟时间 

伺服电机 
旋转速度 
 
 

基本回路 
 

电磁制动互锁 
（MBR） 
 

伺服 ON（RYn0） 
 

正转启动(RYn1)或 
反转启动(RYn2) 
 

锁定 

解除延迟时间+外部继电器等（注 2） 

 

自由运行 

伺服电机 
旋转速度 
 
 

基本回路 
 

电磁制动器（MBR） 
 
 

强制停止（EMG） 无效 

有效 

正转 
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(3) 发生报警 

電磁ブレーキ
インタロック(MBR)

(10ms)

電磁ブレーキ動作
遅れ時間(注)ON

    OFF

ALM
無(ON)

有(OFF)

ベース回路
ON

OFF

サーボモータ
回転速度

ダイナミックブレーキ

ダイナミックブレーキ
電磁ブレーキ

電磁ブレーキ

RX(n＋1)Aまたは
RX(n＋3)A

有(ON)

無(OFF)

故障

正転

0r/min

 

注. ON ：电磁制动器无效的状态 

  OFF：电磁制动器有效的状态 

 

(4) 主回路和控制回路电源都断开 

ALM

(10ms)

15～60ms
(注1)

電磁ブレーキ動作
遅れ時間

(注2)ON

     OFF

電磁ブレーキ
インタロック(MBR)

ON

OFF
ベース回路

サーボモータ
回転速度

無(ON)

有(OFF)

ON

OFF

主回路
制御回路

電源

10ms

ダイナミックブレーキ

ダイナミックブレーキ
電磁ブレーキ

電磁ブレーキ

有(ON)

無(OFF)

RX(n＋1)Aまたは
RX(n＋3)A

故障

正転

0r/min

 

注 1..随运行状态改变。 

  2. ON ：电磁制动器无效的状态 

   OFF：电磁制动器有效的状态 

 

锁定动作 

延迟时间 

锁定动作 

延迟时间 

动态制动 

动态制动互锁 

锁定 
伺服电机 
旋转速度 
 
 

基本回路 
 

电磁制动互锁 
（MBR） 

无 

有 

 

有 

无 

正转 

或 

动态制动 

动态制动互锁 

锁定 
伺服电机 
旋转速度 
 
 

基本回路 
 

电磁制动互锁 
（MBR） 

无 

有 

 

有 

无 

正转 

或 

主回路 

控制回路 
电源 
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(5) 仅主回路电源断开(控制回路电源保持接通) 

ALM

(10ms)

電磁ブレーキ動作
遅れ時間

15ms以上
(注1)

(注2)

電磁ブレーキ
インタロック(MBR)

(注3)ON

     OFF

ベース回路
ON

OFF

サーボモータ
回転速度

無(ON)

有(OFF)

主回路電源
ON

OFF

ダイナミックブレーキ

ダイナミックブレーキ
電磁ブレーキ

電磁ブレーキ

RX(n＋1)Aまたは
RX(n＋3)A

有(ON)

無(OFF)

故障

正転
0r/min

 

注 1..随运行状态改变。 

  2. 当在电机停止状态中主回路电源为OFF时，出现主回路OFF警告(AE9)，故障(ALM)为ON。 

  3. ON ：电磁制动器无效的状态 

   OFF：电磁制动器有效的状态 

 

制动 

锁紧 

锁定动作 

延迟时间 (注 2) 

动态制动 

动态制动互锁 

锁定 
伺服电机 
旋转速度 
 
 

基本回路 
 

电磁制动互锁 
（MBR） 

无 

有 

 

有 

无 

正转 

或 

主回路电源 
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4.11.3 配线图(LE-□-□系列伺服电机) 

 (1) 电缆长 10m 以下的场合 

＋

－

電磁ブレーキ用
DC24V電源

AWG20

AWG20

MR-BKS1CBL□M-A1-L
MR-BKS1CBL□M-A2-L
MR-BKS1CBL□M-A1-H
MR-BKS1CBL□M-A2-H

(注1)
B1

B2

サーボモータ

10m以下

強制停止(EMG) (注2)

電磁ブレーキ
インタロック

(MBR) 故障(ALM)

(注3)

 

注 1. 在尽可能靠近伺服电机的地方连接浪涌吸收器。 

  2. 制动端子(B1・B2)没有极性。 

  3. 使用带电磁制动器的伺服电机时，请通过参数№PD09～PD11将电磁制动互锁(MBR)分配为外部输出

信号。 
 

 制作制动电缆LE-CSB-R□A时，请参考13.1.4项。 

 

(2) 电缆长度超过 10m 的场合 

 制动电缆长度超过10m的场合，请按照下图所示制作延长电缆。此时，从伺服电机

引出的制动电缆应在2m以内。 

 关于延长电缆的线缆，请参考13.9节。 

＋

－

電磁ブレーキ用
DC24V電源

50m以下

AWG20

AWG20

MR-BKS1CBL2M-A1-L
MR-BKS1CBL2M-A2-L
MR-BKS1CBL2M-A1-H
MR-BKS1CBL2M-A2-H
MR-BKS2CBL03M-A1-L
MR-BKS2CBL03M-A2-L

(注1)
B1

B2

サーボモータ

2m以下

(注2)
モータブレーキケーブル用

  中継コネクタ

(注2)
延長ケーブル用

  中継コネクタ

強制停止(EMG)

延長ケーブル
(製作してください。)

(注3)

電磁ブレーキ
インタロック

(MBR) 故障(ALM)

(注4)

 

注 1. 在尽可能靠近伺服电机的地方连接浪涌吸收器。 

  2. 需要防溅对策(IP65)的场合，推荐使用以下接头。 

中继接头 中继接头 保护构造

 延长电缆用中继插头
 CM10-CR2P-*（第一电子工业）
              电缆尺寸：S、M、L

IP65

 电机制动用中继插头
 CM10-SP2S-*（第一电子工业）
              电缆尺寸：S、M、L

IP65

 

  3. 制动端子(B1・B2)没有极性。 

  4. 使用带电磁制动器的伺服电机时，请通过参数№PD09～PD11将电磁制动互锁(MBR)分配为外部输出信

号。 
 

制动电缆用 

中继接头 

LE-CSB-□□□ 

LE-CSB-□□□ 

制动用 

DC24V 电源 

制动用 

DC24V 电源 

伺服电机 
电磁制动 
互锁（MBR） 强制停止（EMG） 

延长电缆 

（请制作。） 

电磁制动 
互锁（MBR） 强制停止（EMG） 

伺服电机 

延长电缆用 

中继接头 
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4.12 接地 

危险 

 
● 请将驱动器・伺服电缸切实接地。 

● 为防止触电，请务必将驱动器的接地(PE)端子(有  标记的端子)连接到控制

柜的保护接地(PE)上。 
 

 

驱动器通过电源晶体管的开关对伺服电机供电。接线方式和地线的布线方法不同，可

能会受到晶体管通断干扰(根据di/dt和dv/dt)的影响。为了防止发生这样的问题，请务

必参考下图进行接地。 

符合EMC指令时，请参考EMC安装指南(IB(名)67303)。 

 

(注)
電源

W

V

U

必ずサーボアンプの 
PE端子に接続してく 
ださい。
制御盤の保護アース 
に直接接続しないで 
ください。

制御盤

サーボモータ

M

U

V

W

検出器

CN2

サーボアンプ

L11

L1

L2

L3

L21

MC

CN3

NFB

保護アース(PE)
外箱

ラ
イ
ン
フ
ィ
ル
タ

シ
ー
ケ
ン
サ

 

注. 单向AC200～230V电源的场合，请将电源与L1・L2连接，L3不要进行任何连接。 

  单向AC100～120V电源的场合，没有L3。电源规格请参阅1.2节。 

 

驱动器 

请务必连接驱动器的 

PE 端子。 

 

请不要直接连接控制器

的保护外壳。 

编码器 

上

位 

侧 

设

备 

主

管

路

过

滤

器 

控制柜 

伺服电机 

电源 

保护接地（PE） 
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第 5章 运行 

危险 
 
● 请不要用湿手操作开关。否则会造成触电。 

 
 

注意 

 
● 请在运行前确认各参数。否则可能会导致设备出现预期以外的动作。 

● 通电时或电源切断后的一段时间内，驱动器的散热片、再生电阻、伺服电机等

可能出现高温。因此为防止手或部件(电缆等)与其接触，请采取安装外壳等安

全对策。否则可能会被烫伤或部件损伤。 

● 运行中，请绝对不可触碰伺服电机旋转部分。否则会造成人员受伤。 
 

 

5.1 初次接通电源时 

初次接通电源时，请按本节内容启动。 

 

5.1.1 启动步骤 

  请通过目视或DO强制输出功能(7.7.4项)等确认驱动器以及伺服电机的接线是

否正确。(参考5.1.2项) 

 

 

 请确认驱动器以及伺服电机周围的环境。(参考5.1.3项) 

 

 利用安装软件（MR Configurator），请设定使用控制模式或再生选件的选择

等，并结合需要设定参数。(参考第6章) 

 

 

 试运行时将伺服电机从设备上分离出来，尽可能低速运行，确认其是否正确旋

转。(参考7.7节) 

 

 

 试运行时将伺服电机从设备上分离出来，尽可能低速运行，确认其是否正确旋

转。 

 

 将伺服电机与设备连接，从上位机发出运行指令，确认设备的运行状况。 

 

 

 调整增益确保设备的运行状态为最佳。(参考第8章) 

 

 

 

 

 取消指令使运行停止。 
 

配线的确认 

周边环境的确认 

各参数的确认 

通过试运行模式 

伺服电机单体试运行 

通过指令 

伺服电机单体试运行 

连接机械结构的试运行 

增益调整 

停止 

正式运行 
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5.1.2 配线确认 

(1) 电源系统的配线 

 在接通主回路・控制回路电源之前，请确认以下事项。 
 

(a) 电源系统的配线 

 向驱动器的电源输入端子(L1・L2・L3・L11・L21)供应的电源应满足规定的规

格。(参考1.2节) 
 

(b) 驱动器・伺服电机的连接 

① 驱动器的伺服电机动力端子(U・V・W)和伺服电机的电源输入端子(U・V・

W)的相位应一致。 

サーボアンプ サーボモータ

M

U

V

W

U

V

W

 

② 驱动器供给电源没有连接到伺服电机动力端子(U・V・W)。连接的驱动器・

伺服电机可能会发生故障。 

サーボアンプ サーボモータ

U V W

U V W

M
 

③ 伺服电机接地连接在驱动器的PE端子上。 

サーボアンプ サーボモータ

M  

④ P1-P2间(11kW以上的场合，P1-P间)连接。 

サーボアンプ

P1

P2

 

(C) 使用选件・周边设备的场合 

① 使用200V级再生选件的场合 

・去掉CNP2接头P端子-D端子间的导线。 

・再生选件的电线连接P端子和C端子上。 

・电线需使用双绞线。(参考13.2节) 

 

驱动器               伺服电机 

驱动器               伺服电机 

驱动器 

驱动器                伺服电机 
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(2) 输入输出信号的配线 

(a) 输入输出信号应正确连接。 

如果使用DO强制输出，CN6接口的引脚可以强制ON/OFF。使用该功能可以检查配

线情况。此时，请仅接通控制回路电源。 
 

(b) CN6 连接器的引脚上未施加超过 DC24V 的电压。 

 

(c) CN6 连接器的 SD 与 DOCOM 间无短路。 

サーボアンプ

DOCOM

SD

CN6

 

5.1.3 周边环境 

(1)  电缆的操作性 

(a) 配线电缆未受到过大的力。 
 

(b) 编码器电缆未处于超过弯曲寿命的状态。(参考12.4节) 
 

(c) 伺服电机的连接器部分未受到过大的力。 

 

(2) 环境 

 没有会造成信号线盒电源线短路的电线头、金属屑等异物。 

 

驱动器 
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5.2 启动 

5.2.1 电源的接入・切断方法 

(1) 电源的接入 

 请按以下步骤接通电源。接通电源时请务必遵从此步骤进行。 
 

① 请关闭伺服ON(RYn0)。 
 

② 请确认正转启动(RYn1)・反转启动(RYn2)是否OFF。 
 

③ 请接通主回路电源・控制回路电源。 

如果接通主回路电源・控制回路电源，驱动器显示部显示“b01”(局号1的

驱动器时)。 

 

绝对位置检出系统的场合，若初次接入电源，绝对位置消失(A25)报警，不

能伺服ON。切断电源后再接通即可解除报警。 

另外，绝对位置检出系统的场合，当外力使伺服电机以3000r/min以上的速

度旋转时，如果接通电源，位置可能发生偏移。请务必在伺服电机停止的状

态下接通电源。 

 

(2) 电源的断开 

① 请确认正转启动(RYn1)・反转启动(RYn2)是否OFF。 
 

② 请关闭伺服ON(RYn0)。 
 

③ 请切断主回路电源・控制回路电源。 
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5.2.2 停止 

 如果处于以下状态，则驱动器中断,伺服电机停止运行。带电磁制动的伺服电机，请

参考4.11节。 
 

(a) 伺服 ON(RYn0)OFF 

 基本电路被切断，伺服电机变为自由运行状态。 
 

(B) 发生报警 

 若发生报警，基本回路切断，动态制动动作，伺服电机紧急停止。 
 

(C) 强制停止(EMG)OFF 

 基本电路被切断，伺服电机因动态制动动作而紧急停止。发生伺服强制停止

警告(AE6)。 
 

(d) 正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)OFF 

 删除累积脉冲，伺服锁定。可以反方向运行。 
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5.2.3 试运行 

进入正式运行前先进行试运行，确认设备是否正常动作。 

驱动器电源的接通・断开方法请参考5.2.1项。 
 

根据试运行模式的JOG运行 

伺服电机单体试运行 

  在此确认驱动器・伺服电机是否正常作动。 

 在伺服电机与设备分离的状态下，以极低速度运行，使用试运行模式

确认伺服电机是否正确旋转。关于试运行模式请参考7.7节。 

 

 

 

根据指令 

伺服电机单体试运行 

  在此，通过指令装置发出的指令，以极低速度运行，确认伺服电机是

否正确旋转。 

 请按以下步骤确认伺服电机的旋转情况。 

 

① 请打开强制停止(EMG)・伺服ON(RYn0)。若是伺服ON状态，则准备

完成(RD)为ON。 
 
② 请打开正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)。 

 
③ 从指令设备指定位置点参数表，若打开正转启动(RYn1)或反转启动

(RYn2)，则伺服电机旋转。开始请发出低速指令，确认伺服电机

的旋转方向等。没有向预期方向动作时，请检查输入信号。 

 

 

 

连接设备的试运行   在此将伺服电机与设备连接，确认设备是否按照指令设备发出的指令

正常动作。 

 请按以下步骤确认伺服电机的旋转情况。 

 

① 请打开强制停止(EMG)・伺服ON(RYn0)。若是伺服ON状态，则准备

完成(RD)为ON。 
 
② 请打开正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)。 

 
③ 从指令设备指定位置点参数表，若打开正转启动(RYn1)或反转启动

(RYn2)，则伺服电机旋转。开始请发出低速指令，确认伺服电机

的运行方向等。没有向预期方向动作时，请检查输入信号。请通

过状态显示确认伺服电机旋转速度・负载率等是否存在问题。 
 
④ 然后通过指令设备的程序确认自动运行的状态。 
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5.2.4 参数的设定 

要点  
 
● LE-□-□系列伺服电机用的编码器电缆LE-CSE-□□□，需要根据长度进行参数

№PC22的设定变更。请确认是否正确设定参数。如果没有正确设定，接通电源后

会发生编码器异常1(A16)。 
 

 编码器电缆 参数№PC22的设定  

 LE-CSE-□2□ 

LE-CSE-□5□ 

LE-CSE-□A□ 

0□□□(初始值)  

  

其他电缆 

  

 1□□□  

   

 

 

只变更主要的基本设定参数(№PA□□)就可以使用，但请根据需要设定增益・滤波器

参数(№PB□□)、扩展设定参数(№PC□□)、输入输出设定参数(№PD□□)。 
 

参数组 主要内容 

基本设定参数 

(№PA□□) 

初次设定基本设定参数。一般情况下，仅通过此参数组的设定便能够运行。 

此参数组设定以下项目。 

控制模式的选择(选择位置控制模式) 

再生选件的选择 

绝对位置检测系统的选择 

每转1周的指令输入脉冲数的设定 

电子齿轮的设定 

自动调谐的选择和调整 

到位范围的设定 

转矩限制的设定 

指令脉冲输入形态的选择 

伺服电机旋转方向的选择 

编码器输出脉冲的设定 

增益・滤波器参数 

(№PB□□) 

通过自动调谐调整增益，未实现满意动作的场合，根据此参数组进行详细的

增益调整。 

使用增益切换功能时也需要设定此参数组。 

扩展设定参数 

(№PC□□) 

LECSC□-□驱动器固有参数。 

输入输出设定参数 

(№PD□□) 

变更驱动器输入输出软元件时使用。 
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5.2.5 位置点参数表的设定 

请将执行运行所需的信息设定到位置点参数表。设定项目如下。 
 

项目 主要内容 

位置数据 设定移动所需的位置数据。 

伺服电机旋转速度 设定定位时的伺服电机的指令旋转速度。 

加速时间常数 设定加速时间常数。 

减速时间常数 设定减速时间常数。 

停留（DWELL） 设定自动连续运行时的等待时间。 

辅助功能 进行自动连续运行时设定。 

 

关于位置点参数表的详细内容请参考5.4.2项。 

 

5.2.6 正式运行 

请先试运行确认是否正常作动，完成各参数的设定后正式运行。请根据需要进行原点

复位。 
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5.3 驱动器显示部 

请在驱动器的显示部(3位7段显示器)，确认接通电源时与 CC-Link驱动器的通信状态、

局号以及异常时的故障诊断。 

 

(1) 显示的流程 

2秒後

サーボアンプ電源OFF

ポイントテーブル№表示

2秒後

サーボアンプ電源ON

CC-Linkマスタユニット電源ON
CC-Link通信開始

サーボオン

サーボアンプ電源OFF

アラームが発生すると 
アラームコードを表示 
します｡

準備未完了(注3)

準備完了(注3)

過負荷アラーム発生時

過負荷警告発生時(注2)

強制停止中

点滅表示

点滅表示

点滅表示

(注1)
アラーム・警告番号
表示の場合

アラームリセット
または警告解除

(注3)
CC-Link通信待ち状態

 

注 1. 只显示报警、警告号，不显示轴号。 

                            2. 伺服 ON 中发生 AE6 以外的警告时，第二位的小数点闪烁表示处于伺服 ON 中。 

 

  3.   ･･･  的右侧段表示轴号。 

                                (图例表示第一轴。) 

 

局 号 1 局号 2 局号 64 

驱动器电源 ON 

驱动器电源 OFF 

如果发生报警， 

则显示报警代码。 

2 秒后 

2 秒后 

伺服 ON 

CC-Link 主单元电源 ON 
CC-Link 通信开始 

 

CC-Link 通信等待状态 

准备未完成 

准备完成 

显示位置点参数表 No. 

显示报警·警告编号
的场合 

过负载报警发生时 

过负载警告发生时（注2） 

强制停止时 

报警复位或 
警告解除 

闪烁显示 

闪烁显示 

闪烁显示 
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(2) 显示内容一览表 

 

显示 状态 内容 

   b # #  CC-Link通信等待 
・CC-Link主局单元的电源在OFF状态下，驱动器的电源ON。 

・CC-Link主局单元故障。 

(注1) d # #  准备完成 初始化结束后，进行伺服ON进入可运行状态。(显示2秒) 

(注1) C # #  准备未完成 正在初始化或发生了报警。 

(注2) $ $$  可以运行 伺服ON(RYn1)打开进入可运行状态后再过2秒时。 

(注3) * *A  报警・警告 显示发生的报警№・警告№。(参考10.4节) 

   8 88  CPU异常 CPU的看门狗报错。 

(注4) 0 0.b  
(注4) 

试运行模式 

JOG运行・定位运行・程序运行・DO强制输出・1步进进给 

(注1) # #.d  
无电机运行 

   # #.C  

注 1. ##表示00～64的数字，其内容如下表。 

 

## 内容 

00 设定为试运行模式 

01 局号1 

02 局号2 

03 局号3 

： 

： 

： 

： 

62 局号62 

63 局号63 

64 局号64 

 
  2. $$$表示 0～255 的数字，其内容表示正在执行的位置点参数表№。 

  3. **表示警告・报警№。 

  4. 需要安装软件（MR Configurator）。 
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5.4 自动运行模式 

5.4.1 自动运行模式 

(1) 指令方式 

 通过输入信号或通信预先选择设定的位置点参数表，再通过正转启动(RYn1)或反

转启动(RYn2)运行。自动运行分为绝对值指令方式和增分值指令方式。 
 

(a) 绝对值指令方式 

 位置数据设定移动的目标位置。 

 

设定范围：－999999～999999[×10STMμm](STM＝进给长倍率参数№PA05) 
 

位置データ設定範囲
[×10  μm]

－999999 999999

STM

 

(b) 增分值指令方式 

 位置数据设定目标位置－当前位置的移动量。 

 

 设定范围：0～999999[×10STMμm](STM＝进给长倍率参数№PA05) 
 

現在アドレス 目標アドレス

位置データ＝｜目標アドレス－現在アドレス｜

 

(2) 位置点参数表 

(a) 位置点参数表的设定 

 位置点参数表最大可设定到255点。 

 位置点参数表通过安装软件（MR Configurator）或CC-Link的写入命令代码

设定。 

 设定的主要内容如下表。设定内容的详细，请参阅5.4.2项。 
 

项目 主要内容 

位置数据 设定移动所需的位置数据。 

伺服电机 

旋转速度 
设定定位时的伺服电机的指令旋转速度。 

加速时间常数 设定加速时间常数。 

减速时间常数 设定减速时间常数。 

停留（DWELL） 设定自动连续运行时的等待时间。 

辅助功能 进行自动连续运行时设定。 

 

位置数据设定范围 

当前地址                           目标地址 

位置数据＝|当前地址 － 目标地址| 
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(b) 位置点参数表的选择 

 利用输入信号或CC-Link，通过远程输入或远程寄存器从个人电脑等指令设备

（上位机）选择位置点参数表№。 

 下表表示远程输入所选择的位置点参数表№。 

 2局占有时可根据远程寄存器的设定选择位置点参数表№。(参考3.6.3项) 
 

  远程输入(0：OFF 1：ON)   

选择的 

位置点参数表№ 

 
2局占有时 

      

    1局占有时   

RY(n+2)5 RY(n+2)4 RY(n+2)3 RYnE RYnD RYnC RYnB RYnA 

0 0 0 0 0 0 0 1 1 

0 0 0 0 0 0 1 0 2 

0 0 0 0 0 0 1 1 3 

0 0 0 0 0 1 0 0 4 

         

・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ 

・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ 

・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ 

         

1 1 1 1 1 1 1 0 254 

1 1 1 1 1 1 1 1 255 
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5.4.2 使用位置点参数表的自动运行 

(1) 绝对值指令方式 

(a) 位置点参数表 

 位置点参数表的各数值通过安装软件（MR Configurator）或CC-Link的远程

寄存器设定。 

 在位置点参数表设定位置数据・伺服电机旋转速度・加速时间常数・减速时

间常数・停留（DWELL）・辅助功能。 

 如果将辅助功能设定为“0”或“1”，则此位置点参数表变为绝对值指令方

式。如果将辅助功能设定为“2”或“3”，则此位置点参数表变为增分值指令

方式。但是，通过CC-Link的远程寄存器选择位置点参数表№时不能使用此功能。 
 

项目 设定范围 单位 内容 

位置数据 －999999～999999 ×10STMμm 

(1) 作为绝对值指令方式使用此位置点参数表的场合 

设定目标地址(绝对值)。 

(2) 作为增分值指令方式使用此位置点参数表的场合 

设定移动量。如果有“－”符号，则为反转指令。 

伺服电机 

旋转速度 
0～允许旋转速度 r/min 

设定定位时的伺服电机的指令旋转速度。 

设定值请设定在所用伺服电机的瞬时允许旋转速度以下。 

加速时间常数 0～20000 ms 设定达到伺服电机额定旋转速度的时间。 

减速时间常数 0～20000 ms 设定从伺服电机额定旋转速度到停止的时间。 

停留（DWELL） 0～20000 ms 

通过输入信号或CC-Link的远程输入选择位置点参数表时，此功能有效。通过

CC-Link的远程寄存器选择位置点参数表№时不能使用此功能。 

如果辅助功能设定“0”，则停留（DWELL）无效。 

如果辅助功能设定“1”，则在停留（DWELL）＝0的状态下连续运行。 

如果设定停留（DWELL），选择位置点参数表的位置指令完成，经过设定的停留

（DWELL）后开始下一位置点参数表的位置指令。 

辅助功能 0～3  

通过输入信号或CC-Link的远程输入选择位置点参数表时，此功能有效。通过

CC-Link的远程寄存器选择位置点参数表№时不能使用此功能。 

(1) 通过绝对值指令方式使用这个位置点参数表的场合 

0：实行选择1个位置点参数表自动运行。 

1：不停止下一位置点参数表连续运行。 

(2) 通过增分值指令方式使用此位置点参数表的场合 

2：实行选择1个位置点参数表自动运行。 

3：不停止下一位置点参数表连续运行。 

如果进行与旋转方向相异的设定，确认无平滑（输出指令）后，按反转方向旋转。 

如果在位置点参数表№255设定了“1”，则会报错。 

(参考本项(4)) 
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(b) 参数的设定 

 为进行自动运行，设定以下参数。 
 

① 指令方式的选择(参数№PA01) 

 请选择如下绝对值指令方式。 

 

② 旋转方向的选择(参数№PA14) 

 选择正转启动(RYn1)短路时的伺服电机旋转方向。 
 

参数№PA14的设定 伺服电机旋转方向正转启动(RYn1)ON 

0 
通过＋位置数据向CCW方向旋转 

通过－位置数据向CW方向旋转 

1 
通过＋位置数据向CW方向旋转 

通过－位置数据向CCW方向旋转 

 

CW

CCW
 

③ 进给长倍率(参数№PA05) 

 设定位置数据的进给长倍率(STM)。 
 

参数№PA05的设定 进给单位[μm] 位置参数输入范围[㎜] 

□□□0 1 -999.999～+999.999 

□□□1 10 -9999.99～+9999.99 

□□□2 100 -99999.9～+99999.9 

□□□3 1000 －999999～+999999 

 

参数№PA01 

0 

绝对值指令方式 



 

5 -  16 

 

5．运行 

 

(c) 运行 

 通过RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5选择位置点参数表，如果打开RYn1

则可通过设定的旋转速度・加速时间常数・减速时间常数，对位置数据定位。

此时反转启动(RYn2)无效。 
 

项目 设定方法 设定内容 

自动运行模式的选择 自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

位置点参数表的选择 

位置点参数表№选择1(RYnA) 

位置点参数表№选择2(RYnB) 

位置点参数表№选择3(RYnC) 

位置点参数表№选择4(RYnD) 

位置点参数表№选择5(RYnE) 

位置点参数表№选择6(RY(n＋2)3) 

位置点参数表№选择7(RY(n＋2)4) 

位置点参数表№选择8(RY(n＋2)5) 

请参考5.4.1项(2)。 

启动 正转启动(RYn1) 打开RYn1，启动。 

 

(2) 增分值指令方式 

(a) 位置点参数表 

 位置点参数表的各数值通过安装软件（MR Configurator）或CC-Link设定。 

 在位置点参数表设定位置数据・伺服电机旋转速度・加速时间常数・减速时

间常数・停留（DWELL）・辅助功能。 
 

项目 设定范围 单位 内容 

位置数据 0～999999 ×10STMμm 
设定移动量。 

可通过参数№PA05(进给长倍率)变更单位。 

伺服电机 

旋转速度 
0～允许旋转速度 r/min 

设定定位时的伺服电机的指令旋转速度。 

设定值请设定在所用伺服电机的瞬时允许旋转速度以下。 

加速时间常数 0～20000 ms 设定达到伺服电机额定旋转速度的时间。 

减速时间常数 0～20000 ms 设定从伺服电机额定旋转速度到停止的时间。 

停留（DWELL） 0～20000 ms 

通过输入信号或CC-Link的远程输入选择位置点参数表时，此功能有效。通过

CC-Link的远程寄存器选择位置点参数表№时不能使用此功能。 

如果辅助功能设定“0”，则停留（DWELL）无效。 

如果辅助功能设定“1”，则在停留（DWELL）＝0的状态下连续运行。 

如果设定停留（DWELL），选择位置点参数表的位置指令完成，经过设定的停留

（DWELL）后开始下一位置点参数表的位置指令。 

辅助功能 0·1  

通过输入信号或CC-Link的远程输入选择位置点参数表时，此功能有效。通过

CC-Link的远程寄存器选择位置点参数表№时不能使用此功能。 

 0：实行选择1个位置点参数表自动运行。 

 1：不停止下一位置点参数表连续运行。 

如果进行与旋转方向相异的设定，确认无平滑（输出指令）后，按反转方向旋

转。 

如果在位置点参数表№255设定了“1”，则会报错。 

(参考本项(4)) 
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(b) 参数的设定 

 为进行自动运行，设定以下参数。 
 

① 指令方式的选择(参数№PA01) 

 请选择如下增分值指令方式。 

 

② 旋转方向的选择(参数№PA14) 

 选择正转启动(RYn1)・反转启动(RYn2)短路时的伺服电机旋转方向。 
 

参数№PA14的设定 
伺服电机旋转方向 

正转启动(RYn1)ON 反转启动(RYn2)ON 

0 
向CCW方向旋转 

(地址增加) 

向CW方向旋转 

(地址减少) 

1 
向CW方向旋转 

(地址增加) 

向CCW方向旋转 

(地址减少) 

 

パラメータ№PA14：0 パラメータ№PA14：1

CW
RYn2：ON

CW
RYn1：ON

RYn2：ON
CCW

RYn1：ON
CCW

 

③ 进给长倍率(参数№PA05) 

 设定位置数据的进给长倍率(STM)。 
 

参数№PA05的设定 进给单位[μm] 位置参数输入范围[㎜] 

□□□0 1 0～+999.999 

□□□1 10 0～+9999.99 

□□□2 100 0～+99999.9 

□□□3 1000 0～+999999 

 

参数№PA01 

1 

增分值指令方式 

参数№PA14：0                               参数№PA14：1 
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(c) 运行 

 通过RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5选择位置点参数表，如果打开RYn1

则可通过设定的旋转速度・加速时间常数・减速时间常数，向正转反向移动位

置数据的移动量。 

 如果打开RYn2，则根据所选择的位置点参数表的设定值向反转方向移动。 
 

项目 设定方法 设定内容 

自动运行模式的选择 自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

位置点参数表的选择 

位置点参数表№选择1(RYnA) 

位置点参数表№选择2(RYnB) 

位置点参数表№选择3(RYnC) 

位置点参数表№选择4(RYnD) 

位置点参数表№选择5(RYnE) 

位置点参数表№选择6(RY(n＋2)3) 

位置点参数表№选择7(RY(n＋2)4) 

位置点参数表№选择8(RY(n＋2)5) 

请参考5.4.1项(2)。 

启动 
正转启动(RYn1) 

反转启动(RYn2) 

打开RYn1向正转方向启动。 

打开RYn2向正转方向启动。 
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(3) 自动运行的时序表 

 时序表如下所示。 

(注2)
4ms以上

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

6ms以上

サーボオン(RYn0)

準備完了(RD)

故障(ALM)

自動/手動選択(RYn6)

インポジション(RXn1)

粗一致(RXn2)

サーボモータ
回転速度

正転

逆転

0r/min

ON

OFF

ON

OFF

正転始動(RYn1)

逆転始動(RYn2)(注1)

ポイントテーブル№ 21

ON

OFF
移動完了(RXnC)

ポイントテーブル№出力
(RX(n＋2)2～RX(n＋2)9)

3ms以下

4ms以上

ポイント
テーブル№1

ポイント
テーブル№2

1 2

6ms以上

 

注 1. 绝对值指令方式时，反转启动(RYn2)无效。 

  2. 请提前考虑到CC-Link通信延迟的时间，设定变更位置点参数表选择的序列。 

 

自动/手动选择（RYn6） 

 

伺服 ON（RYn0） 

 

位置点参数表 No. 

 

正转启动（RYn1） 

 

反转启动(RYn2） 
(注1) 
 
 

伺服电机旋转速度 

 

 

到位（RXn1） 
 
粗一致（RXn2） 

 

移动完成（RXnC） 
 
位置点参数表No.输出 

(RX(n+2)2~RX(n+2)9) 
 
准备完成（RD） 
 
故障（ALM） 

正转 

反转 

 

位置点参数

表No.1 

位置点参数

表No.2 
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(4) 自动连续运行 

 

要点  
 
● 通过输入信号或CC-Link的远程输入选择位置点参数表时，此功能有效。通过

CC-Link的远程寄存器选择位置点参数表№时不能使用此功能。 
 

 

(a) 自动连续运行 

 选择1个位置点参数表，只打开正转启动(RYn1)或反转启动(RYn2)，便能继续

运行№相连的位置点参数表。 

 自动连续运行分为变速运行和自动连续定位运行。 

选择方法如下。 
 

① 绝对值指令方式的场合 

 

位置点参数表的设定 

停留（DWELL） 
辅助功能 

位置数据是绝对值的场合 位置数据是增分值的场合 

0 1 3 

1以上 1 3 

 

② 增分值指令方式的场合 
 

 

位置点参数表的设定 

停留（DWELL） 辅助功能 

0 1 

1以上 1 

 

自动连续运行 
速度变更运行 

自动连续定位运行 

自动连续运行 
速度变更运行 

自动连续定位运行 
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(b) 速度变更运行 

 通过设定位置点参数表的辅助功能,可以变更定位运行中的旋转速度。只在设

定的旋转速度的数值时使用位置点参数表。 

 若辅助功能设定为“1”，将以定位中的下一位置点参数表所设定的速度运

行。此时的位置数据启动时所选择的数据生效，之后的位置点参数表的加减速

时间常数无效。 

 直到位置点参数表№254为止的辅助功能设定为“1”时，可以以最大255速的

旋转速度运行。请将最后的位置点参数表的辅助功能设置为“0”。 

 进行变速运行时，请务必将停留（DWELL）设定为“0”。如果设定“1”以上，

则自动连续定位运行生效。 

 设定例如下表。 
 

位置点参数表№ 
停留（DWELL）

[ms](注1) 
辅助功能 速度可变运行 

1 0 1 

连续的位置点参数表数据 2 0 1 

3 0 0(注2) 

4 0 1 

连续的位置点参数表数据 
5 0 1 

6 0 1 

7 0 0(注2) 

注 1. 请务必设定为“0”。 

  2. 连续的位置点参数表中,请将最后的位置点参数表辅助功能务必设定为“0”或“2”。 
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① 绝对值指令方式 

 利用位置点参数表的辅助功能可以指定绝对值指令和增分值指令进行自

动连续运行。 
 

・向同一方向定位的场合 

 举例说明下表设定值时的动作。此处请将位置点参数表№1设定为绝对

值指令方式，位置点参数表№2设定为增分值指令方式，位置点参数表№3

设定为绝对值指令方式，位置点参数表№4设定为增分值指令方式。 
 

位置点参数表№ 
位置数据 

[10STMμm] 

伺服电机 

旋转速度

[r/min] 

加速时间常数 

[ms] 

减速时间常数 

[ms] 

(注1) 

停留（DWELL） 

[ms] 

辅助功能 

1 5.00 3000 100 150 0 1 

2 3.00 2000 无效 无效 0 3 

3 10.00 1000 无效 无效 0 1 

4 6.00 500 无效 无效 0 2(注2) 

注 1. 请务必设定“0”。 

  2. 连续的位置点参数表中,请将最后的位置点参数表辅助功能务必设定为“0”或“2”。 

   0：作为绝对值指令方式使用位置点参数表的场合 

   2：作为增分值指令方式使用位置点参数表的场合 
 

 

 

位置点参数表 No.1 的 

减速时间常数(150) 

伺服电机 
旋转速度 

位置地址 

选择的位置点 
参数表№ 

正转启动(RYn1) 
ON 

OFF 

0 5.00 8.00 16.00 

旋转速度 

( 3000 ) 旋转速度 

( 2 000 ) 

旋转速度 

( 1 000 ) 

1 

正转 
0r/min 

位置点参数表 No.1 的 

加速时间常数(100) 

3.00 6.00 

10.00 

( 1 000 ) 
旋转速度 
(500) 

1 
位置点参数表 No.输出 

(RX(n+2)2~RX(n+2)9) 
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・中途向反方向定位运行的场合 

 举例说明下表设定值时的动作。此处请将位置点参数表№1设定为绝对

值指令方式，位置点参数表№2设定为增分值指令方式，位置点参数表№3

设定为绝对值指令方式。 
 

位置点参数表№ 
位置数据 

[×10STMμm] 

伺服电机 

旋转速度

[r/min] 

加速时间常数 

[ms] 

减速时间常数 

[ms] 

(注1) 

停留（DWELL） 

[ms] 

辅助功能 

1 5.00 3000 100 150 0 1 

2 7.00 2000 无效 无效 0 3 

3 8.00 1000 无效 无效 0 0(注2) 

注 1. 请务必设定“0”。 

  2. 连续的位置点参数表中,请将最后的位置点参数表辅助功能务必设定为“0”或“2”。 

   0：作为绝对值指令方式使用位置点参数表的场合 

   2：作为增分值指令方式使用位置点参数表的场合 
 

 

 

位置点参数表 No.1 的 

减速时间常数(150) 

伺服电机 

旋转速度 

位置地址 

选择的位置点 

参数表№ 

正转启动(RYn1) 
ON 

OFF 

0 5.00 12.00 

旋转速度 
( 3000 ) 旋转速度 

( 2 000 ) 

1 

正转 
0r/min 
反转 

位置点参数表 No.1 的 

加速时间常数(100) 

旋转速度 
(1 000 ) 

 7.00 

位置点参数表 No.1 的 

加速时间常数(100) 

1 
位置点参数表 No.输出 

(RX(n+2)2~RX(n+2)9) 

8.00 
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② 增分值指令方式 

 增分值指令方式的位置数据是连续的位置点参数表位置数据的总和。 

 举例说明下表设定值时的动作。 
 

位置点参数表№ 
位置数据 

[×10STMμm] 

伺服电机 

旋转速度

[r/min] 

加速时间常数 

[ms] 

减速时间常数 

[ms] 

(注1) 

停留（DWELL） 

[ms] 

辅助功能 

1 5.00 3000 100 150 0 1 

2 6.00 2000 无效 无效 0 1 

3 3.00 1000 无效 无效 0 0(注2) 

注 1. 请务必设定“0”。 

  2. 连续的位置点参数表中,请将最后的位置点参数表辅助功能务必设定为“0”。 
 

 

注. 如果反转启动(RYn2)为ON，则向反转方向开始定位。 

 

位置点参数表 No.1 的 

减速时间常数(150) 

伺服电机 

旋转速度 

位置地址 

选择的位置点 

参数表№ 

正转启动(RYn1) 

（注） 

ON 

OFF 

0 5.00 1 1 .00 1 4 .00 

旋转速度 
( 3000 ) 旋转速度 

( 2 000 ) 旋转速度 
( 1 000 ) 

1 

正转 
0r/min 

位置点参数表 No.1 的 

加速时间常数(100) 

5.00 6 .00 3 .00 

1 位置点参数表 No.输出 

(RX(n+2)2~RX(n+2)9) 
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(c) 暂停/重启 

 如果在自动运行中打开RYn7，则以执行中的位置点参数表的减速时间常数缓

慢减速，暂停。若再次打开RYn7则执行剩余距离。 

 暂停中，正转启动(RYn1)或反转启动(RYn2)即使短路也会被无视。 

 另外，如果在暂停中将运行模式从自动模式变更为手动模式，则移动剩余距

离将被清除。 

 原点复位中及JOG运行中，暂停/重启输入将被无视。 
 

① 伺服电机旋转中的场合 

 

② 停留（DWELL）中的场合 

 

ON 
O FF 

ON 
O FF 

ON 
O FF 

位置点参数表 No.n 的 

减速时间常数 

№ n 

O FF 

O FF 
ON 

ON 

位置点参数表 No.n 的 

加速时间常数 

剩余距离 

O FF 
ON 

正转启动(RYn1)或

反转启动(RYn2) 

位置点参数表 

暂停/重启(RYn7) 

暂停中(RXn7) 

粗一致(RXn2) 

到位(RXn1) 

移动完成(RXnC) 

位置点参数表 No.输出 

(RX(n+2)2~RX(n+2)9) 
№ n 

正转 
0r/min 

伺服电机 

旋转速度 

ON 
O FF 

ON 
O 
 
FF 

ON 
O FF 

O FF 

O FF 
ON 

ON 

O FF 
ON 

正转启动(RYn1)或

反转启动(RYn2) 

位置点参数表 No.n+1 位置点参数表 No.n 

停留(DWELL) ＝ ta ＋ tb 

ta t b 

№ n 

№ n 位置点参数表 No.输出 

(RX(n+2)2~RX(n+2)9) 

移动完成(RXnC) 

到位(RXn1) 

粗一致(RXn2) 

暂停中(RXn7) 

暂停/重启(RYn7) 

位置点参数表 

正转 
0r/min 

伺服电机 

旋转速度 
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5.4.3 通过远程寄存器设定位置・速度 

此运行可在2局占有时使用。此处所述为通过远程寄存器指定位置指令数据・速度指令

数据执行运行的场合。 

 

(1) 以绝对值指令方式进行绝对值指令定位 

 通过绝对值指令方式将设定的位置数据作为绝对值定位。按如下内容设定输入软

元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

自动运行模式 自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

通过远程寄存器设定位置・ 

速度的设定 

位置・速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 

打开RY(n＋2)A。 

指令方式 参数№PA01 □□□0：选择绝对值指令方式。 

通过远程寄存器设定位置・ 

选择速度指定方式 
参数№PC30 

□□□2：通过远程寄存器选择位置・速度指定

方式。这种情况下，请务必在位置点

参数表№1设定加减速时间常数。 

位置数据 

位置指令数据下位16bit 

(RWwn+4) 

RWwn＋4设定下位16bit位置数据，RWwn＋5设定上

位16bit的位置数据。 

设定范围：－999999～999999 位置指令数据上位16bit 

(RWwn＋5) 

伺服电机旋转速度 速度指令数据(RWwn＋6) 设定伺服电机旋转速度。 

 

 将位置数据设定到RWwn＋4・RWwn＋5，速度指令数据设定到RWwn＋6，并收存到驱动

器。 

 绝对值指令方式可以通过绝对值/增分值选择(RY(n＋2)B)，选择设定位置数据的

数值是绝对值还是增分值。使用RWwn＋4・RWwn＋5设定的位置数据时，如果关闭RY(n

＋2)B，位置数据为绝对值，若打开则为增分值。运行中的场合，正转启动(RYn1)ON

时的RY(n＋2)B的状态决定位置数据的使用方法(绝对值/增分值)。 

在这里，位置数据是作为绝对值使用的，所以RY(n＋2)B为OFF。 
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注 1. 请提前考虑到CC-Link通信延迟的时间，设定变更位置点参数表选择的序列。 

  2. 关于RY(n＋2)0、RY(N＋2)1的动作时间的详细，请参考3.6.2项(3)。 

 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

伺服 ON(RYn0) 

自动/手动选择(RYn6) 

速度数据（RWwn+6） 

ON 

速度数据 2 速度数据 1 

位置数据（RWwn+4·RWwn+5） 位置数据 2 位置数据 1 

OFF 
位置·速度指定方式
选择（RY(n＋2)A） 

ON 

OFF 
增分值/绝对值选择

（RY(n＋2)B） 
ON 

6ms 以上 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

准备完成(RD) 

故障（ALM） 

到位(RXn1) 

粗一致(RXn2) 

伺服电机

旋转速度 

正

转 
反

转 

0r/min 

ON 
OFF 

移动完成(RXnC) 

3ms 以 下 

绝对值

数据 1 

绝对值

数据 2 

OFF 
正转启动(RYn1) 

6ms 以上 
ON 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

( 注 2 ) 
位置指令执行要求(RY(n＋2)0) 

( 注 2 ) 
速度指令执行要求(RY(n＋2)1) 

ON 
OFF 

位置指令执行完成(RX(n＋2)0) 

ON 
OFF 

速度指令执行完成(RX(n＋2)1) 

( 注 1 ) ( 注 1 ) 
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(2) 以绝对值指令方式进行增分值指令定位 

 通过绝对值指令方式将设定的位置数据作为增分值定位。按如下内容设定输入软

元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

自动运行模式 自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

通过远程寄存器设定位置・速度 
位置・速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 

打开RY(n＋2)A。 

指令方式 参数№PA01 □□□0：选择绝对值指令方式。 

通过远程寄存器选择位置・速度指

定方式 
参数№PC30 

□□□2：通过远程寄存器选择位置・速度指定

方式。这种情况下，请务必在位置点

参数表№1设定加减速时间常数。 

位置数据 

位置指令数据下位16bit 

(RWwn+4) 

RWwn＋4设定下位6bit位置数据，RWwn＋5设定上

位16bit的位置数据。 

设定范围：－999999～999999 位置指令数据上位16bit 

(RWwn＋5) 

伺服电机旋转速度 速度指令数据(RWwn＋6) 设定伺服电机旋转速度。 

 
在这里，位置数据是作为增分值使用的，所以绝对值/增分值选择(RY(n＋2)B)为ON。 
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注 1. 请提前考虑到CC-Link通信延迟的时间，设定变更位置点参数表选择的序列。 

  2. 关于RY(n＋2)0、RY(N＋2)1的动作时间的详细，请参考3.6.2项(3)。 
 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

伺服 ON(RYn0) 

自动/手动选择(RYn6) 

速度数据（RWwn+6） 

ON 

速度数据 2 速度数据 1 

位置数据（RWwn+4·RWwn+5） 位置数据 2   位置数据 1 

OFF 
位置·速度指定方式
选择（RY(n＋2)A） 

ON 

OFF 
增分值/绝对值选择

（RY(n＋2)B） 
ON 

6ms 以上 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

准备完成(RD) 

故障（ALM） 

到位(RXn1) 

粗一致(RXn2) 

伺服电机 

旋转速度 

正转 

反 转 
0r/min 

ON 
OFF 

移动完成(RXnC) 

3ms 以 下 

绝对值 

数据 1 

绝对值 

数据 2 

OFF 
正转启动(RYn1) 

6ms 以上 
ON 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

( 注 2 ) 
位置指令执行要求(RY(n＋2)0) 

( 注 2 ) 
速度指令执行要求(RY(n＋2)1) 

ON 
OFF 

位置指令执行完成(RX(n＋2)0) 

ON 
OFF 

速度指令执行完成(RX(n＋2)1) 

( 注 1 ) ( 注 1 ) 
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(3) 通过增分值指令方式定位 

 利用增分值指令方式进行定位。按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

自动运行模式 自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

通过远程寄存器设定位置・速度 
位置・速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 
打开RY(n＋2)A。 

指令方式 参数№PA01 □□□1：选择增分值指令方式。 

通过远程寄存器选择位置・速度指

定方式 
参数№PC30 

□□□2：通过远程寄存器选择位置・速度指定

方式。 

位置数据 

位置指令数据下位16bit 

(RWwn+4) 

RWwn＋4设定下位6bit位置数据，RWwn＋5设定上

位16bit的位置数据。 

设定范围：0～999999 位置指令数据上位16bit 

(RWwn＋5) 

伺服电机旋转速度 速度指令数据(RWwn＋6) 设定伺服电机旋转速度。 

 

 将参数№PA01设定为“□□□1”选择增分值指令方式。增分值指令方式的场合，

位置数据作为增分值使用。因此，绝对值/增分值的选择(RY(n＋2)B)是无效的。 
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注 1. 请提前考虑到CC-Link通信延迟的时间，设定变更位置点参数表选择的序列。 

  2. 关于RY(n＋2)0、RY(N＋2)1的动作时间的详细，请参考3.6.2项(3)。 

 

6ms 以上 

6ms 以上 

3ms 以 下 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

( 注 2 ) 
位置指令执行要求(RY(n＋2)0) 

( 注 2 ) 
速度指令执行要求(RY(n＋2)1) 

ON 
OFF 

位置指令执行完成(RX(n＋2)0) 

ON 
OFF 

速度指令执行完成(RX(n＋2)1) 

( 注 1 ) 

( 注 1 ) 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

正转启动(RYn1) 

反转启动(RYn2) 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

伺服 ON(RYn0) 

自动/手动选择(RYn6) 

速度数据（RWwn+6） 

ON 

速度数据 2   速度数据 1    

位置数据（RWwn+4·RWwn+5） 位置数据 2  位置数据 1  

OFF 
位置·速度指定方式 
选择（RY(n＋2)A） 

ON 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

准备完成(RD) 

故障（ALM） 

到位(RXn1) 

粗一致(RXn2) 

伺服电机 

旋转速度 

移动完成(RXnC) 

正转 

反转 
0r/min 

ON 
OFF 

增分值 

数据 1 

增分值 

数据 2 
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5.5 手动运行模式 

进行机械调整和原点位置对准等场合，可使用JOG运行及手动脉冲发生器移动到任意位

置。 

 

5.5.1 JOG 运行 

(1) 设定 

 根据使用目的，按如下内容设定输入软元件・参数。这种情况下，位置点参数表

№的选择1～8(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5)是无效的。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

选择手动运行模式 自动/手动选择(RYn6) 关闭RYn6。 

伺服电机旋转方向 参数№PA14 请参考本项(2)。 

JOG速度 参数№PC12 设定伺服电机的旋转速度。 

加速・减速时间常数 位置点参数表№1 
使用位置点参数表№1的加速・减速时

间常数。 

 

(2) 伺服电机旋转方向 
 

参数№PA14的 

设定 

伺服电机旋转方向 

正转启动(RYn1)ON 反转启动(RYn2)ON 

0 向CCW方向旋转 向CW方向旋转 

1 向CW方向旋转 向CCW方向旋转 

 

パラメータ№PA14：0 パラメータ№PA14：1

CW
RYn2：ON

CW
RYn1：ON

RYn2：ON
CCW

RYn1：ON
CCW

 

(3) 运行 

 若打开RYn1，将以设定了参数的JOG速度、设定倒位置点参数表№1的加速・减速

时间常数运行。旋转方向请参考本项(2)。若打开RYn2则进行与正转启动(RYn1)相反

的旋转。 

 

参数№PA14：0                                 参数№PA14：1 



 

5 -  33 

 

5．运行 

 

(4) 时序图 

 

100ms 

伺服 ON(RYn0) 
ON 
OFF 

ON 
OFF 

准备完成(RD) 

ON 
OFF 

故障（ALM） 

ON 
OFF 

自动/手动选择(RYn6) 

ON 
OFF 

移动完成(RXnC) 

ON 
OFF 

粗一致(RXn2) 

伺服电机旋转速度 
正转 
0r/min 
反转 

ON 
OFF 

正转启动(RYn1) 正转 JOG 

ON 
OFF 

反转启动(RYn2) 反转 JOG 
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5.6 原点复位模式 

5.6.1 原点复位的概要 

原点复位是为使指令坐标与设备坐标一致的运行。以增量型编码器方式使用时，每次

接通输入电源都要进行原点复位。另一方面，绝对位置检出系统的场合，安装时若进行

了一次原点复位，即使切断电源也仍保持在当前位置。因此，再接通电源时不要原点复

位。 

此驱动器有本项所示的原点复位方法。请应机械的构成・用途，选择最适当的方法。 

机械超过近点DOG停止或在DOG上停止的场合，为使机械自动退回正确的位置进行原点

复位，而设置了原点复位自动后退功能。JOG运行等状态下不要手动移动。 

 

(1) 原点复位的种类 

 请应机械种类等选择最适当的原点复位。 
 

方式 原点复位的方法 特长 

DOG式 

在近点DOG前端开始减速，通过近点DOG后端的

最初Z相信号或从Z相信号开始移动的原点偏

移量的位置设为原点。 

・使用近点DOG是一般的原点复位方法。 

・原点复位的重复精度良好。 

・对机器不宜造成负担。 

・近点DOG的宽度能够设定到伺服电机的减速距离以上的

场合使用。 

计数式 

在近点DOG前端开始减速，移动近点DOG通过后

的移动量的最初Z相信号，或从Z相信号开始移

动的原点偏移量位置设为原点。 

・使用近点DOG是原点复位的方法。 

・希望近点DOG的长度尽可能小的场合使用。 

数据设置式 任意位置设为原点。 ・不需要近点DOG。 

推动式 

推动设备上的限位器，将停止的位置设为原

点。 

・为了避免碰撞机器上的限位器，原点复位的速度需要十

分低。 

・机器和限位器的强度需要很高强度。 

忽视原点 

(伺服ON位置原点) 

伺服ON时的位置作为原点。  

DOG式后端基准 

近点DOG前端开始减速，通过近点DOG后端后，

移动的近点DOG后移动量或原点偏移量的位置

设为原点。 

・不需要Z相信号。 

计数式前端基准 
在近点DOG前端开始减速，移动了近点DOG后移

动量和原点偏移量的位置设为原点。 

・不需要Z相信号。 

DOG CRADLE式 
近点DOG前端检出后的最初的Z相信号设为原

点。 

 

DOG式临近Z相基准 

近点DOG前端检出后，向反方向移动，从近点

DOG开始的最初Z相信号，或从Z相信号移动的

原点偏移量的位置设为原点。 

 

DOG式前端基准 
从近点DOG前端移动了近点DOG后的移动量或

原点偏移量的位置设为原点。 

・不需要Z相信号。 

无DOGZ相基准 
最初Z相信号或从Z相信号开始移动了原点偏

移量的位置设为原点。 
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(2) 原点复位的参数 

 进行原点复位的场合，请按以下各参数设定。 
 

(a) 请用参数№PC02(原点复位型)选择原点复位方法。 

 

(b) 请用参数№PC03(原点复位方向)选择原点复位时的启动方向。若设定“0”则从

当前位置向增加地址的方向启动，若设定“1”则向减少方向启动。 

 

(c) 请用参数№PD16(选择输入极性)选择检出近点DOG的极性。若设定“0”则关闭

近点狗(DOG)，若设定“1”则打开近点狗(DOG)进行检知。 

 

(3) 注意 

(a) 原点复位前，请务必确认限位开关的作动情况。 
 

(b) 请确认原点复位方向。若设定错误则会逆行。 
 

(c) 请确认近点DOG输入极性。否则会造成意外动作。 

 

原点复位方式 
0：DOG 式 

1：计数式 

2：数据设置式 

3：推动式 

4：忽视原点（伺服 ON 位置原点） 

5：DOG 式后端基准 

6：计数式前端基准 

7：DOG CRADLE 式 

8：DOG 式临近 Z 相基准 

9：DOG 式前端基准 

A：无 DOG Z 项基准 

1 

0 

参数№PC02 

0 0 

原点复位方向 
0：地址增加方向 

1：地址减少方向 

0 

参数№PC03 

0 0 

0 

近点 DOG 输入极性 
0：关闭 DOG 检知 

1：打开 DOG 检知 

0 0 

参数№PD16 
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5.6.2 DOG 式原点复位 

是使用了近点DOG的原点复位方法。在近点DOG前端开始减速，通过近点DOG后端的最初

Z相信号或从Z相信号开始移动到设定了原点偏移量的位置设为原点。 

 

(1) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

原点复位模式选择 

自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

位置点参数表№选择1～8 

(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5) 
关闭RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5。 

通过远程寄存器选择位置・速

度指定方式 

(仅限2局占有时) 

位置・速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 
关闭RY(n＋2)A。 

DOG式原点复位 参数№PC02 □□□0：选择DOG式。 

原点复位方向 参数№PC03 选择5.6.1项(2)，选择原点复位方向。 

DOG输入极性 参数№PD16 参考5.6.1项(2)，选择近点DOG输入极性。 

原点复位速度 参数№PC04 设定到检知DOG为止的旋转速度。 

蠕变速度 参数№PC05 设定从检知DOG开始的旋转速度。 

原点偏移量 参数№PC06 
从通过近点DOG后端的最初Z相信号开始移动的场合

设定原点。 

原点复位的加速・减速时间常

数 
位置点参数表№1 使用位置点参数表№1的加减速时间常数。 

原点复位位置数据 参数№PC07 设定原点复位结束时的当前位置。 

 

(2) 近点 DOG 的长度 

 为了近点狗(DOG)检出中产生的伺服电机的Z相信号，请将近点DOG设置为满足式

(5.1)和式(5.2)的长度。 

 

 L1≧
V

60
・
td

2
･････････････････････････････････････････････････････(5.1) 

 

 L1：近点DOG的长度[mm] 

 V ：原点复位速度[mm/min] 

 td：减速时间[s] 

 

 L2≧2・ΔS･･･････････････････････････････････････････････････････(5.2) 

 

 L2 ：近点DOG的长度[mm] 

 ΔS：伺服电机每转1周的移动量[mm] 
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(3) 时序图 

 

注. 请提前考虑到CC-Link通信延迟的时间，设定变更位置点参数表选择的序列。 

 

 参数№PC07(原点复位位置数据)的设定值是原点复位完成时的位置地址。 

 

(4) 调整 

 DOG式原点复位是，为使DOG检出中切实产生Z相信号所进行的调整。近点狗(DOG)

的后端大致在Z相信号与下一Z相信号间中心的位置。 

 Z相信号的产生位置可通过安装软件（MR Configurator）监控。 

 

 

移动完成(RXnC) 
ON 

OFF 

粗一致(RXn2) 
ON 

OFF 

原点复位完成(RXn3/ZP) 
ON 

OFF 

原点复位速度 

参数№PC04 

位置点参数表 No.1 

减速时间常数 

蠕变速度 

参数№PC05 

原点偏移量 

参数№PC06 

原点 

位置点参数表 No.1 

加速时间常数 

td 3 ms 以
下 

伺服电机旋转速度 

Z 相 

近点狗(DOG) 

ON 

OFF 

ON 

OFF 

近点 DOG 

正转启动(RYn1) 
6 ms 以上 ON 

OFF 

( 注 ) 
4 ms 以上 

反转启动(RYn2) 
ON 

OFF 

自动/手动选择(RYn6) 
ON 

OFF 

0 选择的位置点参数表№ 

正转 
0r/min 

原点地址 

参数№PC07 

OFF 

0 131072 0 

伺服电机 Z项 

近点狗(DOG) ON 

近点 DOG 
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5.6.3 计数式原点复位 

计数式原点复位是，从检出近点DOG前端开始移动参数№PC08(近点DOG后移动量)设定

的距离。之后，再将最初的Z相信号设为原点。因此，如果打开近点狗(DOG)的时间超过

10ms，则不会制约近点DOG的长度。可用于不能确保近点DOG的长度、不能使用DOG式原点

复位的场合，以及从上位机等电力输入近点狗(DOG)的场合等。 

 

(1) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

原点复位模式选择 

自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

位置点参数表№选择1～8 

(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5) 
关闭RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5。 

通过远程寄存器选择位置・速

度指定方式 

(仅限2局占有时) 

位置・速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 
关闭RY(n＋2)A。 

计数式原点复位 参数№PC02 □□□1：选择计数式。 

原点复位方向 参数№PC03 选择5.6.1项(2)，选择原点复位方向。 

DOG输入极性 参数№PD16 参考5.6.1项(2)，选择DOG输入极性。 

原点复位速度 参数№PC04 设定到检知DOG为止的旋转速度。 

蠕变速度 参数№PC05 设定从检知DOG开始的旋转速度。 

原点偏移量 参数№PC06 
通过近点DOG前端，在移动了移动量后的最初Z相信

号开始移动的场合设定。 

近点DOG后移动量 参数№PC08 设定近点DOG前端通过后的移动量。 

原点复位的加速・减速时间常

数 
位置点参数表№1 使用位置点参数表№1的加减速时间常数。 

原点复位位置数据 参数№PC07 设定原点复位结束时的当前位置。 
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(2) 时序图 

 

注. 请提前考虑到CC-Link通信延迟的时间，设定变更位置点参数表选择的序列。 

 

 参数№PC07(原点复位位置数据)的设定值是原点复位完成时的位置地址。 

 

OFF 

移动完成(RXnC) 
ON 

OFF 

粗一致(RXn2) 
ON 

OFF 

原点复位完成(RXn3/ZP) 
ON 

位置点参数表 No.1 

减速时间常数 
蠕变速度 
参数№PC05 

原点偏移量 

参数№PC06 

原点 

3ms 以下 

近点 DOG 

伺服电机旋转速度 

Z 相 

近点狗(DOG) 

近点 DOG 后移动量 

参数№PC08 

ON 

OFF 
ON 

OFF 

自动/手动选择(RYn6) 
ON 

OFF 

0 选择的位置点参数表№ 

正转启动(RYn1) 
6ms 以上 ON 

OFF 

反转启动(RYn2) 
ON 

OFF 

正转 
0r/min 

位置点参数表 No.1 

加速时间常数 

原点复位速度 

参数№PC04 

原点地址 

参数№PC07 

( 注 ) 
4 ms 以上 
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5.6.4 数据设定式原点复位 

数据设定式原点复位是希望在任意位置设定原点时使用。移动可使用JOG运行。 

 

(1) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

原点复位模式选择 

自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

位置点参数表№选择1～8 

(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5) 
关闭RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5。 

通过远程寄存器选择位置・速

度指定方式 

(仅限2局占有时) 

位置・速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 
关闭RY(n＋2)A。 

数据设定式原点复位 参数№PC02 □□□2：选择数据设定式。 

原点复位位置数据 参数№PC07 设定原点复位结束时的当前位置。 

 

(2) 时序图 

 

注. 请提前考虑到CC-Link通信延迟的时间，设定变更位置点参数表选择的序列。 

 

 参数№PC07(原点复位位置数据)的设定值是原点复位完成时的位置地址。 

 

( 注 ) 
4 ms 以上 

ON 

OFF 
自动/手动选择(RYn6) 

ON 

OFF 

6m s 以
上 正转启动(RYn1) 

反转启动(RYn2) 
ON 

OFF 

选择的位置点参数表№ 

ON 

OFF 
移动完成(RXnC) 

ON 

OFF 
粗一致(RXn2) 

ON 

OFF 
原点复位完成(RXn3/ZP) 

向原点位置移动 原点复位的动作 

伺服电机旋转速度 

3ms 以下 

原点地址 

参数№PC07 正转 
0r/min 

0 
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5.6.5 推压式原点复位 

推压式原点复位，通过JOG运行推动限位器等状态下进行原点复位，这个位置作为原点。 

 

(1) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

原点复位模式选择 

自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

位置点参数表№选择1～8 
(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5) 

关闭RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5。 

通过远程寄存器选择位置・速

度指定方式 

(仅限2局占有时) 

位置・速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 
关闭RY(n＋2)A。 

推压式原点复位 参数№PC02 □□□3：选择推动式。 

原点复位方向 参数№PC03 选择5.6.1项(2)，选择原点复位方向。 

原点复位速度 参数№PC04 设定到达限位器的旋转速度。 

推动时间 参数№PC09 
从到达限位器到取得原点数据、输出原点复位完成
(ZP)的时间。 

推压式原点复位力矩限制值 参数№PC10 
设定推压式原点复位执行时的伺服电机力矩限制
值。 

原点复位的加速时间常数 位置点参数表№1 使用位置点参数表№1的加速时间常数。 

原点复位位置数据 参数№PC07 设定原点复位结束时的当前位置。 

 



 

5 -  42 

 

5．运行 

 

(2) 时序图 

 

注 1. 请提前考虑到CC-Link通信延迟的时间，设定变更位置点参数表选择的序列。 

  2. 到达正转力矩上限(参数№PA11)、反转力矩上限(参数№PA12)或内部力矩限制2(参数№PC35)设定的力

矩时为ON。 

  3. 有效的力矩限制如下所示。 

 

(注)内部力矩 

限制选择 

(RY(n＋2)6) 

限制值的状态 有效的力矩限制 

0  参数№PC10 

1 
参数№PC35 ＞ 参数№PC10 参数№PC10 

参数№PC35 ＜ 参数№PC10 参数№PC35 

注. 0：OFF 

  1：ON 

 

 参数№PC07(原点复位位置数据)的设定值是原点复位完成时的位置地址。 

 

OFF 

ON 
原点复位完成(RXn3/ZP) 

ON 

OFF 
自动/手动选择(RYn6) 

ON 

OFF 
移动完成(RXnC) 

ON 

OFF 
粗一致(RXn2) 

伺服电机旋转速度 

位置点参数表 No.1 

加速时间常数 

原点复位速度 

参数№PC04 
原点地址 

参数№PC07 

3 ms 以
下 

ON 

OFF 

6 ms 
正转启动(RYn1) 

ON 

OFF 
反转启动(RYn2) 

推动时间 

参数№PC09 

ON 

OFF 
力矩限制中(RXn4) ( 注 2 ) 

参数№PC35 （注）参数№PC10 参数№PC35 力矩限制值 

选择的位置点参数表№ 

正转 
0r/min 

停止 

（注 1） 
4 ms 以上 

0 

6ms 以上 
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5．运行 

 

5.6.6 忽视原点(伺服 ON 位置原点) 

要点  
 
● 执行此原点复位的场合，不需进入原点复位模式。 

 
 

伺服ON时的位置作为原点。 

 

(1) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

忽视原点 参数№PC02 □□□4：选择忽视原点。 

原点复位位置数据 参数№PC07 设定原点复位结束时的当前位置。 

 

(2) 时序图 

 

 参数№PC07(原点复位位置数据)的设定值是原点复位完成时的位置地址。 

 

OFF 

ON 

OFF 
伺服 ON(RYn0) 

ON 
准备完成（RD） 

ON 

OFF 
移动完成(RXnC) 

ON 

OFF 
粗一致(RXn2) 

ON 

OFF 
原点复位完成(RXn3/ZP) 

伺服电机旋转速度 

原点地址 

参数№PC07 
0r/min 



 

5 -  44 

 

5．运行 

 

5.6.7 DOG 式后端基准原点复位 

要点  
 
● 此原点复位方法与读取检出了近点DOG后端部的近点狗(DOG)的时机相互依存。因

此，蠕变速度以100r/min原点复位的场合，原点位置会发生±400pulse的误差。

蠕变速度越高原点位置的误差越大。 
 

 

在近点DOG前端开始减速，通过近点DOG后端后，移动的近点DOG后移动量或原点偏移量

的位置设为原点。不必依赖Z相信号便可原点复位。 

 

(1) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

原点复位模式选择 

自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

位置点参数表№选择1～8 

(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5) 
关闭RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5。 

通过远程寄存器选择位置・速

度指定方式 

(仅限2局占有时) 

位置・速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 
关闭RY(n＋2)A。 

DOG式后端基准原点复位 参数№PC02 □□□5：选择DOG式后端基准。 

原点复位方向 参数№PC03 选择5.6.1项(2)，选择原点复位方向。 

DOG输入极性 参数№PD16 参考5.6.1项(2)，选择DOG输入极性。 

原点复位速度 参数№PC04 设定到检知DOG为止的旋转速度。 

蠕变速度 参数№PC05 设定从检知DOG开始的旋转速度。 

原点偏移量 参数№PC06 通过近点DOG后端开始移动的场合设定原点。 

近点DOG后移动量 参数№PC08 设定近点DOG后端通过后的移动量。 

原点复位的加速・减速时间常

数 
位置点参数表№1 使用位置点参数表№1的加减速时间常数。 

原点复位位置数据 参数№PC07 设定原点复位结束时的当前位置。 
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5．运行 

 

(2) 时序图 

 

注. 请提前考虑到CC-Link通信延迟的时间，设定变更位置点参数表选择的序列。 

 

 参数№PC07(原点复位位置数据)的设定值是原点复位完成时的位置地址。 

 

OFF 

移动完成(RXnC) 
ON 

OFF 

粗一致(RXn2) 
ON 

OFF 

原点复位完成(RXn3/ZP) 
ON 

自动/手动选择(RYn6) 
ON 

OFF 

正转启动(RYn1) 

6 ms 以 上 

ON 

OFF 

原点复位速度 

蠕变速度 

近点 DOG 后移动量 
      ＋ 
原点偏移量 

3 ms 以下 

近点 DOG 

伺服电机旋转速度 

近点狗(DOG) 
ON 

OFF 

反转启动(RYn2) 
ON 

OFF 

选择的位置点参数表№ 

4 ms 以上（注） 

正转 
0r/min 

原点地址 

参数№PC07 

0 
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5．运行 

 

5.6.8 计数式前端基准原点复位 

要点  
 
● 此原点复位方法与读取检出了近点DOG前端部的近点狗(DOG)的时机相互依存。因

此，原点复位速度以100r/min进行原点复位的场合，原点位置会发生±400pulse

的误差。原点复位速度越高原点位置的误差越大。 
 

 

在近点DOG前端开始减速，移动的近点DOG后移动量或原点偏移量的位置设为原点。不

必依赖Z相信号便可原点复位。若改变原点复位速度在原点位置可能会变化。 

 

(1) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

原点复位模式选择 

自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

位置点参数表№选择1～8 

(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5) 
关闭RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5。 

通过远程寄存器选择位置・速

度指定方式 

(仅限2局占有时) 

位置・速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 
关闭RY(n＋2)A。 

计数式DOG前端基准原点复位 参数№PC02 □□□6：选择计数式DOG前端基准。 

原点复位方向 参数№PC03 选择5.6.1项(2)，选择原点复位方向。 

DOG输入极性 参数№PD16 参考5.6.1项(2)，选择DOG输入极性。 

原点复位速度 参数№PC04 设定到检知DOG为止的旋转速度。 

蠕变速度 参数№PC05 设定从检知DOG开始的旋转速度。 

原点偏移量 参数№PC06 通过近点DOG后端开始移动的场合设定原点。 

近点DOG后移动量 参数№PC08 设定近点DOG后端通过后的移动量。 

原点复位的加速・减速时间常

数 
位置点参数表№1 使用位置点参数表№1的加减速时间常数。 

原点复位位置数据 参数№PC07 设定原点复位结束时的当前位置。 
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(2) 时序图 

 

注. 请提前考虑到CC-Link通信延迟的时间，设定变更位置点参数表选择的序列。 

 

 参数№PC07(原点复位位置数据)的设定值是原点复位完成时的位置地址。 

 

移动完成(RXnC) 
ON 

OFF 

粗一致(RXn2) 
ON 

OFF 

原点复位完成(RXn3/ZP) 
ON 

OFF 

自动/手动选择(RYn6) 
ON 

OFF 

正转启动(RYn1) 

6 ms 以 上 

ON 

OFF 

原点复位速度 

蠕变速度 

近点 DOG 后移动量 
      ＋ 

原点偏移量 

3 ms 以下 

伺服电机旋转速度 

近点狗(DOG) 
ON 

OFF 

反转启动(RYn2) 
ON 

OFF 

选择的位置点参数表№ 

4 ms 以
上 

( 注 ) 

正转 
0r/min 

近点 DOG  

原点地址 

参数№PC07 

0 
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5.6.9 DOG CRADLE 式原点复位 

可以将近点DOG前端检出后的最初的Z相信号设为原点。 

 

(1) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

原点复位模式选择 

自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

位置点参数表№选择1～8 

(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5) 
关闭RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5。 

通过远程寄存器选择位置・速

度指定方式 

(仅限2局占有时) 

位置・速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 
关闭RY(n＋2)A。 

DOG CRADLE式式原点复位 参数№PC02 □□□7：选择DOG CRADLE式。 

原点复位方向 参数№PC03 选择5.6.1项(2)，选择原点复位方向。 

DOG输入极性 参数№PD16 参考5.6.1项(2)，选择DOG输入极性。 

原点复位速度 参数№PC04 设定到检知DOG为止的旋转速度。 

蠕变速度 参数№PC05 设定从检知DOG开始的旋转速度。 

原点偏移量 参数№PC06 从Z相信号移动的场合设定原点。 

原点复位的加速・减速时间常

数 
位置点参数表№1 使用位置点参数表№1的加减速时间常数。 

原点复位位置数据 参数№PC07 设定原点复位结束时的当前位置。 
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5．运行 

 

(2) 时序图 

 

注. 请提前考虑到CC-Link通信延迟的时间，设定变更位置点参数表选择的序列。 

 

 参数№PC07(原点复位位置数据)的设定值是原点复位完成时的位置地址。 

 

OFF 

移动完成(RXnC) 
ON 

OFF 

粗一致(RXn2) 
ON 

OFF 

原点复位完成(RXn3/ZP) 
ON 

自动/手动选择(RYn6) 
ON 

OFF 

正转启动(RYn1) 

6ms 以上 

ON 

OFF 

原点复位速度 

蠕变速度 

原点偏移量 

3ms 以下 

近点 DOG 

伺服电缸旋转速度 

近点狗(DOG) 
ON 

OFF 

Z 相 
ON 

OFF 

反转启动(RYn2) 
ON 

OFF 

选择的位置点参数表№ 

正转 
0r/min 
反转 

4ms 以上（注） 

原点地址 

参数№PC07 

0 
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5.6.10 DOG 式临近 Z 相基准原点复位 

近点DOG前端检出后，以蠕变速度向反方向移动，将离开近点DOG的最初Z相脉冲位置设

为原点。 

 

(1) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

原点复位模式选择 

自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

位置点参数表№选择1～8 

(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5) 
关闭RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5。 

通过远程寄存器选择位置・速

度指定方式 

(仅限2局占有时) 

位置・速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 
关闭RY(n＋2)A。 

DOG式临近Z相基准原点复位 参数№PC02 □□□8：选择DOG式临近Z相基准。 

原点复位方向 参数№PC03 选择5.6.1项(2)，选择原点复位方向。 

DOG输入极性 参数№PD16 参考5.6.1项(2)，选择DOG输入极性。 

原点复位速度 参数№PC04 设定到检知DOG为止的旋转速度。 

蠕变速度 参数№PC05 设定从检知DOG开始的旋转速度。 

原点偏移量 参数№PC06 从Z相信号移动的场合设定原点。 

原点复位的加速・减速时间常

数 
位置点参数表№1 使用位置点参数表№1的加减速时间常数。 

原点复位位置数据 参数№PC07 设定原点复位结束时的当前位置。 
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5．运行 

 

(2) 时序图 

 

注. 请提前考虑到CC-Link通信延迟的时间，设定变更位置点参数表选择的序列。 

 

 参数№PC07(原点复位位置数据)的设定值是原点复位完成时的位置地址。 

 

OFF 

移动完成(RXnC) 
ON 

OFF 

粗一致(RXn2) 
ON 

OFF 

原点复位完成(RXn3/ZP) 
ON 

自动/手动选择(RYn6) 
ON 

OFF 

正转启动(RYn1) 

6ms 以上 

ON 

OFF 

原点复位速度 
原点偏移量 

3ms 以下 

近点 DOG 

伺服电机旋转速度 

Z 相 

近点狗(DOG) 

ON 

OFF 

ON 

OFF 

原点地址 

参数№PC07 

蠕变速度 

反转启动(RYn2) 
ON 

OFF 

0 选择的位置点参数表№ 

正转 
0r/min 
反转 

4 ms 以上（注） 
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5.6.11 DOG 式前端基准原点复位方式 

将近点DOG前端的位置设定为原点。 

 

(1) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

原点复位模式选择 

自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

位置点参数表№选择1～8 

(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5) 
关闭RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5。 

通过远程寄存器选择位置・速

度指定方式 

(仅限2局占有时) 

位置・速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 
关闭RY(n＋2)A。 

DOG式前端基准原点复位 参数№PC02 □□□9：选择DOG式前端基准。 

原点复位方向 参数№PC03 选择5.6.1项(2)，选择原点复位方向。 

DOG输入极性 参数№PD16 参考5.6.1项(2)，选择DOG输入极性。 

原点复位速度 参数№PC04 设定到检知DOG为止的旋转速度。 

蠕变速度 参数№PC05 设定从检知DOG开始的旋转速度。 

原点偏移量 参数№PC06 从Z相信号移动的场合设定原点。 

原点复位的加速・减速时间常

数 
位置点参数表№1 使用位置点参数表№1的加减速时间常数。 

原点复位位置数据 参数№PC07 设定原点复位结束时的当前位置。 
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5．运行 

 

(2) 时序图 

 

注. 请提前考虑到CC-Link通信延迟的时间，设定变更位置点参数表选择的序列。 

 

 参数№PC07(原点复位位置数据)的设定值是原点复位完成时的位置地址。 

 

OFF 

移动完成(RXnC) 
ON 

OFF 

粗一致(RXn2) 
ON 

OFF 

原点复位完成(RXn3/ZP) 
ON 

自动/手动选择(RYn6) 
ON 

OFF 

正转启动(RYn1) 

6ms 以上 

ON 

OFF 

原点复位速度 

3ms 以下 

近点 DOG 

伺服电机旋转速度 

近点狗(DOG) 
ON 

OFF 

近点 DOG 后移动量＋原点偏移量 

反转启动(RYn2) 
ON 

OFF 

0 选择的位置点参数表№ 

正转 
0r/min 
反转 

4 ms 以上（注） 
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5.6.12 无 DOGZ 相基准原点复位方式 

将原点复位刚开始后的Z相设为原点。 

 

(1) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

原点复位模式选择 

自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

位置点参数表№选择1～8 

(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5) 
关闭RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5。 

通过远程寄存器选择位置・速

度指定方式 

(仅限2局占有时) 

位置・速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 
关闭RY(n＋2)A。 

无DOGZ相基准原点复位 参数№PC02 □□□A：选择无DOG Z相基准。 

原点复位方向 参数№PC03 选择5.6.1项(2)，选择原点复位方向。 

原点复位速度 参数№PC04 设定到检知DOG为止的旋转速度。 

蠕变速度 参数№PC05 设定从检知DOG开始的旋转速度。 

原点偏移量 参数№PC06 从Z相信号移动的场合设定原点。 

原点复位的加速・减速时间常

数 
位置点参数表№1 使用位置点参数表№1的加减速时间常数。 

原点复位位置数据 参数№PC07 设定原点复位结束时的当前位置。 
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5．运行 

 

(2) 时序图 

 

注. 请提前考虑到CC-Link通信延迟的时间，设定变更位置点参数表选择的序列。 

 

 参数№PC07(原点复位位置数据)的设定值是原点复位完成时的位置地址。 

 

OFF 

移动完成(RXnC) 
ON 

OFF 

粗一致(RXn2) 
ON 

OFF 

原点复位完成(RXn3/ZP) 
ON 

自动/手动选择(RYn6) 
ON 

OFF 

正转启动(RYn1) 

6ms 以上 

ON 

OFF 

原点复位速度 

蠕变速度 
3ms 以下 

伺服电机旋转速度 

Z 相 
ON 

OFF 

原点偏移量 

反转启动(RYn2) 
ON 

OFF 

0 选择的位置点参数表№ 

正转 
0r/min 
反转 

4 ms 以上（注） 



 

5 -  56 

 

5．运行 

 

5.6.13 原点复位自动后退功能 

在使用近点DOG的原点复位时，在近点DOG上或超过近点DOG的位置开始原点复位的场

合，后退到可原点复位的位置再开始原点复位的功能。 

 

(1) 当前位置在近点 DOG 上的场合 

 当前位置在近点DOG上时，会自动后退再进行原点复位。 

 

(2) 当前位置超过近点 DOG 的位置的场合 

 启动时向原点复位方向运行，检知到行程末端(LSP或LSN)并自动后退。通过并在

近点DOG近前停止，从其所在位置再开始原点复位。不能检出近点DOG的场合，会在

相反侧的(LSP或LSN)停止，发生原点复位未完成警告(A90)。 

 

 在此功能下，不能使用软件限位。 

 

近点 DOG 原点复位方向 

原点复位 

开始位置 
在近点 DOG 近前自动后退， 

从这个位置开始执行原点复位。 

伺服电机旋转速度 

反转 
0r/min 

近点 DOG 

行程末端 
(LSP 或 LSN) 

在近点 DOG 近前自动后退， 

从这个位置开始执行原点复位。 

原点复位方向 

原点复位 
开始位置 伺服电机 

旋转速度 

正转 

反转 
0r/min 
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5.6.14 向原点的自动定位功能 

要点  
 
● 不能向位置数据设定范围外的原点自动定位。这种情况下，请使用原点复位再次

进行原点复位。 
 

 

接通电源后进行原点复位确定原点，再次向原点复位的场合，如果使用此功能会向原

点高速自动定位。绝对位置系统的场合，接通电源后不需要原点复位。 

接通电源后，请预先进行原点复位。 

按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

原点复位模式选择 

自动/手动选择(RYn6) 打开RYn6。 

位置点参数表№选择1～8 

(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5) 
关闭RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5。 

原点复位速度 参数№PC04 设定到检知DOG为止的旋转速度。 

原点复位的加速・减速时间常

数 
位置点参数表№1 使用位置点参数表№1的加减速时间常数。 

 

向原点自动定位功能的原点复位速度请用参数№PC04设定。加速时间常数、减速时间

常数使用位置点参数表№1的数据。若反转启动(RYn2)为ON，则迅速自动复位。 

 

 

正转启动(RYn1) 
O

N O FF 

反转启动(RYn2) 
O

N O FF 

伺服电机 

旋转速度 
位置点参数表 No.1 的 

加速时间常数 

原点复位速度 

参数№PC04 
位置点参数表 No.1 的 

减速时间常数 

原点 

正转 
0r/min 
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5.7 使用滚动进给显示功能的滚动传送模式 

使用滚动传送显示功能，可以作为滚动传送模式使用此驱动器。滚动传送模式可在增

量系统中使用。 

 

(1)  参数的设定 
 

№ 名称 设定位 设定项目 设定值 设定内容 

PA03 绝对位置检测系统 □□□■ 运行方式 □□□0(初始值) 请务必设定增量系统。不能使用绝对位置检测系

统。 

PC28 选择功能C-7 □□■□ 选择当前位置・指

令位置显示 

□□1□ 请选择滚动传送显示。 

 

(2) 滚动传送显示功能 

 如果使用滚动传送显示功能，启动时的当前位置与指令位置的状态显示为0。 

 

(3) 运行方法 

 只变更当前位置与指令位置的状态显示，运行方法与各运行模式相同。 
 

运行模式 详细说明 

自动运行 使用位置点参数表的自动运行 5.4.2项 

手动运行 JOG运行 5.5.1项 

 运行手动脉冲发生器 5.5.2项 

原点复位模式  5.6节 

 

0 
启动 

伺服电机 
旋转速度 

正转 
0r/min 

0 
启动 

10.00 8 .00 
显示当前位置 
或指令位置 
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5.8 绝对位置检测系统 

注意 
 
● 发生绝对位置消失(A25)或绝对位置计数器警告(AE3)的场合，请务必再次进行

原点设置。否则会造成意外动作。 
 

 

要点  
 
● LE-□-□系列的伺服电机，如果拆除编码器电缆，绝对位置数据会消失。请务必

在原点设定后再拆除编码器电缆。 

● 变更以下参数后再接通电源时原点会消失。接通电源时，请再次进行原点复位。 

・参数№PA06(电子齿轮分子) 

・参数№PA07(电子齿轮分母) 

・参数№PA14(选择旋转方向) 

・参数№PC07(原点复位位置数据) 
 

 

此驱动器内置1轴驱动器。另外，所有的伺服电机的编码器均对应绝对位置系统。因此，

仅通过绝对位置数据备份用电池的安装与参数的设定，可以构建绝对位置检出系统。 

 

(1) 限制事项 

 在以下条件下不能构建系统。 
 

(a) 旋转轴・无限长度的定位等，没有行程的坐标系统的场合 
 

(b) 以增分值指令方式的定位方式运行的场合 

 

(2) 规格 

 

项目 内容 

方式 电子式、电池备份方式 

电池 
锂电池(1次电池，公称＋3.6V)×1个 

型号：LEC-MR-J3BAT 

最大旋转范围 原点±32767rev 

(注1)停电时最大转速 3000r/min 

(注2)电池备份时间 约1万小时（未通电时的电池寿命） 

电池保存时间 从生产日期开始5年内 

注1. 停电等时，轴因外力旋转时的最大转速。 

  2. 无通电状态下的电池影响数据保存时间。电池的更换不限于通电或不通电状态，建议3年更换一

次。 

 

(3) 构成 

 

构成品 内容 

驱动器 
使用标准品。 

伺服电机 

电池 LEC-MR-J3BAT 

编码器电缆 使用编码器电缆。(参考13.1节) 
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(4) 绝对位置检出数据的通信概要 

 编码器正常运行时，检测1圈内的位置的编码器和检测旋转次数的旋转累积计数器

构成下图回路。 

 绝对位置检出系统与上位机或上位侧设备电源的ON/OFF无关，通常检出设备的绝

对位置，并根据电池备份进行记忆。因此，安装设备时如果进行了一次原点设定，

之后再接通电源便不需要原点复位。 

 停电和故障的场合，也容易恢复。 

 

(5) 电池的安装方法 

 

危险 

 
● 考虑到触电的危险，因此在安装电池时，控制回路电源需保持打开状态，主回

路电源关闭15分以上，且充电指示灯灭，再用万能表等确认P(＋)-N(－)间的

电压后方可进行。此外，确认充电指示灯是否熄灭时，请务必在驱动器的正面

进行。 
 

 

要点  
 
● 驱动器的内部回路可能会被静电破坏。请务必遵守以下事项。 

·人体及操作台需接地。 

·请不要直接用手触摸插头的引脚或电气部分的导电部。 

● 电池更换时控制回路电源为持续打开的状态，且主回路电源为关闭状态下进行。

如果在控制电源关闭的状态下更换电池，绝对位置数据会消失。 
 

 

选择位置点参数表№ 

等 

位置数据、速度数据 
[ 读 取 当 前 位

置] 

输入输出回路 
原点数据 

EEP-ROM 储存器 
LSO 
1XO 

断开电源时备份 LS 
旋转数检出 

1X 
1 转内的 
位置检出 

当前位置 置  

位  

制  

控 

度  

速  

制  

控 

1pulse/rev 旋转累积计数 

伺服电机 

1 转内计数 

驱动器 

高速串行通信 

LEC-MR-J3BAT 
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(a) LECSC□-□ 

 

要点  
 
● 若电池座在底部，则此驱动器在电池安装状态下无法进行接地配线。因此，请务

必完成接地配线后再安装电池。 
 

 

 

                        (b) 参数的设定 

 请按下述内容设定参数№PA03(绝对位置检出系统)，使绝对位置检出系统生

效。 

 

 

绝对位置检出系统的选择 
0：增量系统 

1：绝对位置检出系统 

参数№PA03 

1 

请将插头插入 CN4。 
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第 6章 参数 

注意 
 
● 请不要过度调整・变更参数，否则会造成作动不稳定。 

 
 

要点  
 
● 参数简称前带*号的参数，设定后切断电源再接入后方能生效。 

 
 

本驱动器按功能类别将参数进行了如下分组。 
 

参数组 主要内容 

基本设定参数 

(№PA□□) 

通过此参数进行基本设定。一般情况下，仅通过此参数组的设定便能够

运行。 

增益・滤波器参数 

(№PB□□) 

手动调节增益时，请使用此参数。 

扩展设定参数 

(№PC□□) 

LECSC□-□驱动器固有参数。 

输入输出设定参数 

(№PD□□) 

变更驱动器输入输出软元件时使用。 

 

设定主要的基本设定参数(№PA□□),导入时可以进行基本参数的设定。 

 

6.1 基本设定参数(№PA□□) 

6.1.1 参数一览 

№ 简称 名称 初始值 单位 

PA01 *STY 控制模式 0000h  

PA02 *REG 再生选件 0000h  

PA03 *ABS 绝对位置检测系统 0000h  

PA04 *AOP1 功能选择A-1 0000h  

PA05 *FTY 进给功能选择 0000h  

PA06 *CMX 电子齿轮分子 1  

PA07 *CDV 电子齿轮分母 1  

PA08 ATU 自动调谐模式 0001h  

PA09 RSP 自动调谐响应性 12  

PA10 INP 到位范围 100 μm 

PA11 TLP 正转力矩上限 100.0 ％ 

PA12 TLN 反转力矩上限 100.0 ％ 

PA13  厂商设定用 0002h  

PA14 *POL 旋转方向选择 0  

PA15 *ENR 编码器输出脉冲 4000 
pulse/
rev 

PA16 

 

厂商设定用 0 

 PA17  0000h 

PA18  0000h 

PA19 *BLK 禁止写入参数 000Ch  
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6.1.2 禁止写入参数 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA19 *BLK 禁止写入参数 000Ch  参考本文 

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新接通，参数才会生效。 

 
 

本驱动器在出厂状态下的基本设定参数、增益・滤波器参数、扩展设定参数是可以更

改设定的。通过参数№PA19的设定可以禁止写入，以防止不注意的变更。 

参考参数№PA19的设定，可以有效写入的参数如下表所示。可以操作带○的参数。 
 

参数№PA19的 

设定值 

设定值 

的操作 

基本设定 

参数 

№PA□□ 

增益・滤波器 

参数 

№PB□□ 

扩展设定 

参数 

№PC□□ 

输入输出设定 

参数 

№PD□□ 

0000h 
参考 ○    

写入 ○    

000Bh 
参考 ○ ○ ○  

写入 ○ ○ ○  

000Ch 

(初始值) 

参考 ○ ○ ○ ○ 

写入 ○ ○ ○ ○ 

100Bh 

参考 ○    

写入 
参数 

仅№PA19 
   

100Ch 

参考 ○ ○ ○ ○ 

写入 
参数 

仅№PA19 
   

 

6.1.3 指令方式的选择 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA01 *STY 控制模式 0000h  参考本文 

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新接通，参数才会生效。 

 
 

选择指令方式。 

 

 

指令方式的选择（参考 5.4 节） 

0：绝对值指令方式 

1：增分值指令方式 

0 0 0 

参数：№PA01 
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6.1.4 再生选件的选择 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA02 *REG 再生选件 0000h  参考本文 

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新接通，参数才会生效。 

●错误设定会导致再生选件烧损。 

●选择与驱动器不匹配的再生选件时，会发生参数异常(A37)。 
 

 

使用再生选件・制动单元・电源再生转换器・电源再生通用转换器的场合，设定此参

数。 

回生オプションの選択
00：回生オプションを使用しない
    ・100Wのサーボアンプの場合，回生抵抗器を使用しない
    ・200～7kWのサーボアンプの場合，内蔵回生抵抗器を使用する
　　・11k～22kWのサーボアンプで付属の回生抵抗器または回生オプションを使用する
01：FR-BU2-(H)・FR-RC-(H)・FR-CV-(H)
02：MR-RB032
03：MR-RB12
04：MR-RB32
05：MR-RB30
06：MR-RB50(冷却ファンが必要)
08：MR-RB31
09：MR-RB51(冷却ファンが必要)
80：MR-RB1H-4
81：MR-RB3M-4(冷却ファンが必要)
82：MR-RB3G-4(冷却ファンが必要)
83：MR-RB5G-4(冷却ファンが必要)
84：MR-RB34-4(冷却ファンが必要)
85：MR-RB54-4(冷却ファンが必要)
FA：11k～22kWのサーボアンプで付属の回生抵抗器を冷却ファンで冷却し，能力UPするとき

0 0

パラメータ№PA02

 

 

再生选件的选择 

00：不使用再生选件 

   ・100W 驱动器的场合，不使用再生电阻器 

   ・200W 驱动器的场合，使用内置再生电阻器 

02：LEC-MR-RB-032 

03：LEC-MR-RB-12 

参数：№PA02 
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6.1.5 使用绝对位置检测系统 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA03 *ABS 绝对位置检测系统 0000h  参考本文 

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新接通，参数才会生效。 

 
 

在绝对位置检测系统时，请设定该参数。 

絶対位置検出システムの選択(5.8節参照)
0：インクリメンタルシステムで使用する
1：絶対位置検出システムで使用する

パラメータ№PA03

0 0 0
 

 

6.1.6 增量系统上绝对值指令方式时的增补 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA04 *A0P1 功能选择A-1 0000h  参考本文 

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新接通，参数才会生效。 

 
 

如果此参数生效，伺服OFF或者强制停止状态下，原点不会消失，伺服ON(RYn0)或解除

强制停止(EMG)时，可以重新继续运行。 

パラメータ№PA04

0 0

インクリメンタルシステムで絶対値指令方式のときのサーボオン 
(RYn0)-off,強制停止(EMG)-offのフォローアップ

0：無効

1：有効

通常，このサーボアンプをインクリメンタルシステムの絶対値

指令方式で使用する場合，サーボオフまたは強制停止状態にす

ると原点を消失してしまいます。

このパラメータを“1”に設定すると，サーボオフ，強制停止 

状態，またはリセットで解除可能なアラームが発生しても原 

点を消失しません。
再度，サーボオン(RYn0)，強制停止(EMG)を解除，またはリセ 

ット(RES)を使用してアラームを解除したときに，引き続き運 

転を再開することができます。

0

 

 

参数：№PA03 

参数：№PA04 

绝对位置检出系统的选择（参考 5.8 节） 

0：增量系统 

1：绝对位置检出系统 

增量系统下绝对值指令方式时的伺服 ON（RYn0）-off、强制停止

（EMG）-off 的增补 

0：无效 

1：有效 

   以增量系统的绝对值指令方式使用此驱动器时，通常伺服 OFF

或强制停止状态下，原点消失。 

   如果将此参数设定为“1”，伺服 OFF、强制停止状态或复位的

状态下，即使产生可解除的报警，原点也不会消失。 

   另外，解除伺服 ON（RYn0）、强制停止（EMG），或者进行复位

（RES）时，在解除报警后可以再次继续运行。 



 

6 -  6 

 

6．参数 

 

6.1.7 进给功能的选择 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA05 *FTY 进给功能选择 0000h  参考本文 

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新接通，参数才会生效。 

 
 

选择进给长倍率・手动脉冲发生器输入倍率。 

 

 

6.1.8 电子齿轮 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA06 *CMX 电子齿轮分子 1  0～65535 

PA07 *CDV 电子齿轮分母 1  1～65535 

 

注意 
 
● 如果设定错误，会造成意外动作，导致受伤或设备破损。 

 
 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新接通，参数才会生效。 

● 电子齿轮的设定范围是 ＜2000
CDV

CMX
＜

10

1
。如果设定了范围外的值，会出现参数异

常(A37)。 

● 如果设定参数№PA06为“0”，可以设定编码器分辨率脉冲。 
 

 

参数：№PA05 

0 0 

手动脉冲发生器倍率 
0 ：   1 倍 
1 ：  1 0 倍 
2 ： 10 0 倍 
3 ： 输入脉冲×100 

设定值 

1 
2 
3 

0 

进给长倍率(STM) 
[倍] 

进给单位 
[μm] 

－999.999～＋999.999 0～＋999.999 
绝对值指令方式 增分值指令方式 

位置数据输入范围[mm]  

1 1 
1 0 10 
100 100 
1000 1000 

－9999.99～＋9999.99 0～＋9999.99 
－99999.9～＋99999.9 0～＋99999.9 
－999999～＋999999 0～＋999999 
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(1) 电子齿轮 

 调整电子齿轮(参数№PA06・PA07)，以确保驱动器的设定值与设备移动量一致。

另外，变更电子齿轮对于驱动器上的移动量来讲,也可以以任意倍率移动设备。 

 

 

パラメータ№PA07

パラメータ№PA06
＝

CDV

CMX
 

 

 

  

通过如下设定例说明电子齿轮的计算方法。 

 

要点  
 
● 计算电子齿轮,需要下述各规格符号。 

Pb ：滚珠丝杆导程[mm] 

n  ：减速比 

Pt ：伺服电机分辨率[pulse/rev] 

ΔS：伺服电机每转1周的移动量[mm/rev] 
 

 

(a) 滚珠丝杆的设定例 

 

设备规格 

 

滚珠丝杆导程Pb＝10[mm] 

减速比：n＝1/2 

伺服电机分辨率：Pt＝262144 

[pulse/rev] 

 

 

 
625

32768
＝

5000

262144
＝

2・10・10001

262144
＝

n・Pb・1000

Pt
＝

ΔS

Pt
＝

CDV

CMX
 

 

 因此，请设定CMX＝32768，CDV＝625。 

 

参数№PA07 

参数№PA06 

CDV 

移
动
量 

＋ 
－ 

偏差 
计数器 

CMX 

电子齿轮 
参数№PA06・PA07 

编码器反馈脉冲 

电机 

编码器 

10[mm] 

伺服电机 
262144[pulse/rev] 

Pb ＝ 
NM 

n ＝ NL/NM ＝ 1/2 
NL 

n 
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(b) 传送的设定例 

 

设备规格 

 

滑轮直径：r＝160[mm] 

减速比：n＝1/3 

伺服电机分辨率：Pt＝262144 

[pulse/rev] 

 

 

20944

32768
≒

167551.61

262144
＝

10001/3・160・π・

262144
＝

n・r・π・1000

Pt
＝

ΔS

Pt
＝

CDV

CMX
 

 

 将CMX及CDV约分到设定范围以下，将小数点四舍五入。 

 因此，请设定CMX＝32768，CDV＝20944。 

 

伺服电机 
262144[ pulse/rev 

NM NL 

n ＝ N L M ＝1/3 

n 

r＝160[ ㎜ ] 

/N 
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6.1.9 自动调谐 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA08 ATU 自动调谐模式 0001h  参考本文 

PA09 RSP 自动调谐响应性 12  1～32 

 

使用自动调谐进行增益调整。详细内容请参考第8.2节。 

 

(1) 自动调谐模式(参数№PA08) 

 请选择增益调整模式。 

 

 

 

 

 

 

注. 各参数名称如下所示。 

 

参数№ 名称 

PB06 对伺服电机的负载惯量比 

PB07 模型控制增益 

PB08 位置控制增益 

PB09 速度控制增益 

PB10 速度积分补偿 

 

增益调整模式设定 

2 

3 

1 

设定值 

0 

手动模式 

自动设定的参数№（注） 增益调整模式 

插补模式 

自动调谐模式 1 

自动调谐模式 2 

PB06 ・ PB0 8 ・ PB0 9 ・ PB 10 

参数：№PA08 

PB06 ・ PB0 7 ・ PB0 8 ・ PB0 9 ・ PB 10 

PB0 7 ・ PB0 8 ・ PB0 9 ・ PB 10 

0 0 0 
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(2) 自动调谐响应性(参数№PA09) 

 机械振荡或齿轮声音较大的场合，请减小设定值。缩短停止调节时间等提高性能

的场合,请增大设定值。 
 

设定值 响应性 
设备共振频率的基

准[Hz] 
 设定值 响应性 

设备共振频率的基

准[Hz] 

1 低响应 10.0  17 中响应 67.1 

2 

 

11.3  18 

 

75.6 

3 12.7  19 85.2 

4 14.3  20 95.9 

5 16.1  21 108.0 

6 18.1  22 121.7 

7 20.4  23 137.1 

8 23.0  24 154.4 

9 25.9  25 173.9 

10 29.2  26 195.9 

11 32.9  27 220.6 

12 37.0  28 248.5 

13 41.7  29 279.9 

14 47.0  30 315.3 

15 52.9  31 355.1 

16 中响应 59.6  32 高响应 400.0 

 

6.1.10 到位范围 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA10 INP 到位范围 100 μm 0～10000 

 

通过电子齿轮计算前的指令脉冲单位，设定输出移动结束(RXnC)和到位(RXn1)范围。

通过设定参数№PC24可以变更编码器输出脉冲单位。 

 

 

O FF 

伺服电机累积脉冲 

到位范围[μm] 

指令脉冲 指令脉冲 
    ・ 
累积脉冲 

到位（RXn1） 
O N 
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6.1.11 力矩限制 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA11 TLP 正转力矩上限 100.0 ％ 0～100.0 

PA12 TLN 反转力矩上限 100.0 ％ 0～100.0 

 

可以限制伺服电机产生的力矩。 

 

(1) 正转力矩上限(参数№PA11) 

 设定最大力矩＝100[％]。伺服电机CCW力行时，设定为限制CW再生时力矩的场合。

如果设定为“0.0”,不产生力矩。 

 

(2) 反转力矩上限(参数№PA12) 

 设定最大力矩＝100[％]。伺服电机CW力行时，设定为限制CCW再生时力矩的场合。

如果设定为“0.0”,不产生力矩。 

 

6.1.12 伺服电机旋转方向的选择 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA14 *POL 旋转方向选择 0  0·1 

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新接通，参数才会生效。 

 
 

选择正转启动(RYn1)・反转启动(RYn2)为ON时的伺服电机旋转方向。 
 

参数№PA14的 

设定值 

伺服电机旋转方向 

正转启动(RYn1)ON 反转启动(RYn2)ON 

0 CCW方向旋转(地址增加) CW方向旋转(地址减少) 

1 CW方向旋转(地址增加) CCW方向旋转(地址减少) 

 

パラメータ№PA14：0 パラメータ№PA14：1

CW
RYn2：ON

CW
RYn1：ON

RYn2：ON
CCW

RYn1：ON
CCW

 

 

参数：№PA14：0                                    参数：№PA14：1 
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6.1.13 编码器输出脉冲 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA15 *ENR 编码器输出脉冲 4000 
pulse/ 

rev 
1～65535 

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新接通，参数才会生效。 

 
 

设定驱动器输出的编码器脉冲(A相・B相)。请设定A相・B相脉冲4倍的值。 

通过参数№PC19可以选择输出脉冲设定或输出分频比设定。 

实际输出的A相・B相脉冲的脉冲数是设定的脉冲数的1/4倍。 

另外，输出最大频率数为4.6Mpps(4倍后)。请不要超出范围使用。 

 

(1) 输出脉冲指定的场合 

 将参数№PC19设定为“□□0□”(初始值)。 

 设定伺服电机平均每转的脉冲数。 

 输出脉冲＝设定值[pulse/rev] 

 例如，将参数№PA15设定为“5600”，实际输出的A相・B相脉冲如下。 

 

 A 相・B 相输出脉冲＝ 4

5600

＝1400[pulse] 

 

(2) 输出分频比设定的场合 

 将参数№PC19设定为“□□1□”。 

 利用设定的值对伺服电机平均每转的脉冲数进行分频。 

 

 输出脉冲＝                                 [pulse/rev] 

 

 例如，将参数№PA15设定为“8”，实际输出的A相・B相脉冲如下。 

 

              A 相・B 相输出脉冲＝         ・    ＝8192[pulse] 

 

1 

4 

262144  

8 

伺服电机 1 转的分辨率 

设定值 
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(3) 输出指令脉冲与相同的脉冲列的场合 

 请将参数№PC19设定为“□□2□”。伺服电机编码器发出的反馈脉冲经过如下加

工后输出。反馈脉冲可以用与指令脉冲相同的脉冲单位进行输出。 

CDV

CMX

パラメータ№PA06・PA07

モータ

検出器

A相・B相出力パルス

帰還パルス

 

 

编码器 

电机 

A 相·B 相输出脉冲 

参数№PA06·PA07 

反馈脉冲 
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6.2 增益・滤波器参数(№PB□□) 

6.2.1 参数一览 

№ 简称 名称 初始值 单位 

PB01 FILT 自适应调谐模式(自适应滤波器II) 0000h  

PB02 VRFT 振动抑制控制调谐模式(高级振动抑制控制) 0000h  

PB03  厂商设定用 0000h  

PB04 FFC 反馈增益 0 ％ 

PB05  厂商设定用 500  

PB06 GD2 对伺服电机的负载惯量比 7.0 倍 

PB07 PG1 模型控制增益 24 rad/s 

PB08 PG2 位置控制增益 37 rad/s 

PB09 VG2 速度控制增益 823 rad/s 

PB10 VIC 速度积分补偿 33.7 ms 

PB11 VDC 速度微分补偿 980  

PB12  厂商设定用 0  

PB13 NH1 机械共振抑制滤波器1 4500 Hz 

PB14 NHQ1 陷波形状选择1 0000h  

PB15 NH2 机械共振抑制滤波器2 4500 Hz 

PB16 NHQ2 陷波形状选择2 0000h  

PB17  自动设定参数   

PB18 LPF 低通滤波器设定 3141 rad/s 

PB19 VRF1 振动控制 振动频率设定 100.0 Hz 

PB20 VRF2 振动控制 共振频率设定 100.0 Hz 

PB21 
 

厂商设定用 0.00 
 

PB22  0.00 

PB23 VFBF 低通滤波器选择 0000h  

PB24 *MVS 微振动抑制控制选择 0000h  

PB25  厂商设定用 0000h  

PB26 *CDP 增益切换选择 0000h  

PB27 CDL 增益切换条件 10  

PB28 CDT 增益切换时常数 1 ms 

PB29 GD2B 增益切换 对伺服电机的负载惯量比 7.0 倍 

PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 37 rad/s 

PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 823 rad/s 

PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 33.7 ms 

PB33 VRF1B 增益切换 振动控制 振动频率设定 100.0 Hz 

PB34 VRF2B 增益切换 振动控制 共振频率设定 100.0 Hz 

PB35 

 

厂商设定用 0.00 

 

PB36  0.00 

PB37  100 

PB38  0 

PB39  0 

PB40  0 

PB41  1125 

PB42  1125 

PB43  0004h 

PB44  0000h 

PB45  0000h 
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6.2.2 详细一览 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB01 FILT 自适应调谐模式(自适应滤波器II) 

选择滤波器调谐模式的设定方法。如果将本参数设定为“□□□1”(调谐模式

1)，将会自动变更机械共振抑制滤波器1(参数№PB13)、陷波形状选择(参数

№PB14)。 

 

フィルタチューニングモード選択

0 0 0
 

0000h 

 

  

   设定值 滤波器调整模式 自动设定的参数   

   0 滤波器OFF (注)   

   1 滤波器调谐模式 
参数№PB13 

参数№PB14 
  

   2 手动模式    

  注. 参数№PB13・PB14固定为初始值。 

 

如果参数为“□□□1”，定位一段时间、一定次数后完成调谐,参数变为

“□□□2”。不需要滤波器调谐的场合，参数为“□□□0”。如果参数设定

为“□□□0”，机械共振抑制滤波器1、陷波形状选择为初期值。但伺服OFF

中不作动。 

 

 

机 
械 
的 
响 
应 
性 

机械共振点 

陷 
波 
深 
度 

陷波频率数 
频率数 

频率数 

滤波器调谐模式 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB02 VRFT 振动抑制控制调谐模式(高级振动抑制控制) 

振动抑制控制在参数№PA08(自动调谐)为“□□□2”或“□□□3”时有效。

PA08为“□□□1”时振动抑制控制一般为无效。 

选择振动抑制控制调谐的设定方法。如果将本参数设定为“□□□1”(振动抑

制控制调谐模式)，定位一定次数后振动抑制控制 振动频率设定(参数

№PB19)、振动抑制控制 共振频率(参数№PB20)自动变更。 

溜りパルス

指令

機械端位置

溜りパルス

指令

機械端位置

自動調整
 

制振制御チューニングモード

0 0 0
 

0000h   

   设定值 振动抑制控制调谐模式 自动设定的参数  

 

   0 振动抑制控制OFF (注)  

   1 
振动抑制控制调谐模式 

(高级振动抑制控制) 

参数№PB19 

参数№PB20 
 

   2 手动模式   

  注. 参数№PB19・PB20固定为初始值。 

 

如果参数为“□□□1”，定位一段时间、一定次数后完成调谐,参数变为

“□□□2”。不需要振动抑制控制调谐的场合，参数为“□□□0”。如果设

定为“□□□0”，振动抑制控制 振动频率设定、振动抑制控制 共振频率被

设定为初始值。但伺服OFF中不作动。 

 

PB03  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h   

PB04 FFC 反馈增益 

请设定反馈增益。 

设定为100％的场合，一定速度运行时的累积脉冲基本为零。但是，进行紧急

加减速时超调量会变大。参考标准是当反馈增益设定为100%时，将到额定速度

为止的加减速时间常数设定为1s以上。 

0 ％ 0 

～ 

100 

PB05  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

500   

PB06 GD2 对伺服电机的负载惯量比 

对于伺服电机轴的惯量设定负载惯量比。 

自动调谐模式1及插补模式设定时，是自动调谐的结果。(参考8.1.1项)这种场

合下，以0～100.0变化。 

7.0 倍 0 

～ 

300.0 

PB07 PG1 模型控制增益 

请设定到目标位置为止的响应增益。 

增大增益的指令可提高追踪性。 

自动调谐模式1・2设定时是自动调谐的结果。 

24 rad/s 1 

～ 

2000 

自动调整 

振动抑制控制调谐模式 

累积脉冲 

指令 

 

 

机械端位置 

累积脉冲 

指令 

 

 

机械端位置 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB08 PG2 位置控制增益 

请设定位置环的增益。 

提升对负载干扰的位置的响应性时设定。 

增大设定值能提高响应性，但容易产生振动或声音。 

自动调谐模式1・2及插补模式设定时，是自动调谐的结果。 

37 rad/s 1 

～ 

1000 

PB09 VG2 速度控制增益 

请在低刚性的设备、配合间隔大的设备等发生振动时设定。 

增大设定值能提高响应性，但容易产生振动或声音。 

自动调谐模式1・2及插补模式设定时，是自动调谐的结果。 

823 rad/s 20 

～ 

50000 

PB10 VIC 速度积分补偿 

请设定速度环的积分时间常数。 

减小设定值能提高响应性，但容易产生振动或声音。 

自动调谐模式1・2及插补模式设定时，是自动调谐的结果。 

33.7 ms 0.1 

～ 

1000.0 

PB11 VDC 速度微分补偿 

设定微分补偿。 

打开比例控制(RYn＋2)7，微分补偿生效。 

980  0 

～ 

1000 

PB12  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0   

PB13 NH1 机械共振抑制滤波器1 

请设定机械共振抑制滤波器1的陷波频率。 

如果参数№PB01(调谐模式)设定为“□□□1”，此参数会自动变更。 

参数№PB01为“□□□0”的场合，此参数的设定将被忽视。 

4500 Hz 100 

～ 

4500 

PB14 NHQ1 陷波形状选择1 

选择机械共振抑制滤波器1的形状。 

 

 

 

 

 

 

如果参数№PB01(调谐模式)设定为“□□□1”，此参数会自动变更。 

参数№PB01为“□□□0”的场合，此参数的设定将被忽视。 

0000h  参考名

称及功

能栏 

 

选择陷波深度 
设定值 深度 增益 

0 － 40dB 深 
1 －14 d

B 2 －8 dB 
3 － 4dB 浅 

 

陷波宽度 
设定值 宽度 α 

0 2 标准 
1 3 
2 4 
3 5 宽 

 

0 0 
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6．参数 

 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB15 NH2 机械共振抑制滤波器2 

请设定机械共振抑制滤波器2的陷波频率。 

如果参数№PB16(陷波形状选择2)设定为“□□□1”，此参数有效。 

4500 Hz 100 

～ 

4500 

PB16 NHQ2 陷波形状选择2 

选择机械共振抑制滤波器2的形状。 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PB17  自动设定参数 

根据参数№PB06(对伺服电机的负载惯量比)的设定值自动设定。 

   

PB18 LPF 低通滤波器设定 

设定低通滤波器。 

如果参数№PB23(低通滤波器选择)设定为“□□0□”，本参数将自动变更。 

如果参数№PB23设定为“□□1□”，本参数可以手动设定。 

3141 rad/s 100 

～ 

18000 

PB19 VRF1 振动控制 振动频率设定 

请设定壳体振动等的抑制低频设备振动的振动抑制控制1的振动频率。 

如果参数№PB02(振动抑制控制调谐模式)设定为“□□□1”，此参数会自动

变更。如果参数№PB02设定为“□□□2”，此参数可以手动设定。 

100.0 Hz 0.1 

～ 

100.0 

PB20 VRF2 振动控制 共振频率设定 

请设定抑制壳体振动等低频设备振动的振动抑制控制的共振频率。 

如果参数№PB02(振动抑制控制调谐模式)设定为“□□□1”，此参数会自动

变更。如果参数№PB02设定为“□□□2”，此参数可以手动设定。 

100.0 Hz 0.1 

～ 

100.0 

PB21 
 

厂商设定用 0.00 
  

PB22 绝对禁止变更。 0.00 

 

选择陷波深度 
设定值 深度 增益 

0 － 40dB 深 
1 －14 dB 
2 －8 dB 
3 － 4dB 浅 

 

陷波宽度 
设定值 宽度 α 

0 2 标准 
1 3 
2 4 
3 5 宽 

 

0 

选择机械共振抑制滤波器 2 
0 ： 无效 
1 ： 有效 
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6．参数 

 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB23 VFBF 低通滤波器选择 

选择低通滤波器。 

ローパスフィルタ選択
0：自動設定
1：マニュアル設定(パラメータ№PB18の設定値)

0 0 0

 

自动设定选择时，选择靠近
GD21

10・VG2


[rad/s]计算区域的滤波器。 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PB24 *MVS 微振动抑制控制选择 

选择微振动抑制控制。 

如果参数№PA08(自动调谐模式)设定为“□□□3”，此参数有效。 

微振動抑制制御選択
0：無効
1：有効

0 0 0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PB25  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h   

PB26 *CDP 增益切换选择 

选择增益切换条件。(参考9.6节) 

ゲイン切換え選択
次の条件で，パラメータ№PB29～PB32の設定値に 
基づいて，ゲインが切り換わります。
0：無効
1：ゲイン切換え(RX(n＋2)8)
2：指令周波数(パラメータ№PB27の設定値)
3：溜りパルス(パラメータ№PB27の設定値)
4：サーボモータ回転速度(パラメータ№PB27の設
　 定値)

0 0

ゲイン切換え条件
0：以上で有効(ゲイン切換え(RX(n＋2)8)がONで有効)
1：以下で有効(ゲイン切換え(RX(n＋2)8)がOFFで有効)

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PB27 CDL 增益切换条件 

请设定用参数№PB26选择的增益切换(指令频率·滞留脉冲·伺服电机转速)

的值。 

设定值的单位因切换条件的项目而异。(参考9.6节) 

10 kpps 

pulse 

r/min 

0 

～ 

9999 

PB28 CDT 增益切换时常数 

针对参数№PB26、PB27设定的条件设定切换增益时间常数。(参考9.6节) 

1 ms 0 

～ 

100 

PB29 GD2B 增益切换 对伺服电机的负载惯量比 

设定增益切换 对伺服电机的负载惯量比。 

自动调谐无效(参数№PA08：□□□3)时生效。 

7.0 倍 0 

～ 

300.0 

 

低通滤波器选择 

0：自动设定 

1：手动设定（参数№PA08 的设定值） 

微振动抑制控制选择 

0：无效 

1：有效 

增益切换选择 
以下条件下，基于参数№PB29~№PB32 的设定值切换
增益。 
0：无效 
1：增益切换（RX(n+2)8） 
2：指令频率数（参数№PB27 的设定值） 
3：累积脉冲（参数№PB27 的设定值） 
4：伺服电机旋转速度（参数№PB27 的设定值） 
 
增益切换条件 
0：以上有效（增益切换（RX（n+2）8））为 ON 有效 
1：以下有效（增益切换（RX（n+2）8））为 OFF 有效 
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6．参数 

 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 

设定增益切换有效时的位置控制增益。 

自动调谐无效(参数№PA08：□□□3)时生效。 

37 rad/s 1 

～ 

2000 

PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 

设定增益切换有效时的速度控制增益。 

自动调谐无效(参数№PA08：□□□3)时生效。 

823 rad/s 20 

～

50000 

PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 

设定增益切换有效时的速度积分补偿。 

自动调谐无效(参数№PA08：□□□3)时生效。 

33.7 ms 0.1 

～

5000.0 

PB33 VRF1B 增益切换 振动控制 振动频率设定 

设定增益切换有效时的振动抑制控制的振动频率。参数№PB02为“□□□2”，

参数№PB26为“□□□1”时有效。 

使用振动抑制控制增益切换时，请务必停止伺服电机后再进行切换。 

100.0 Hz 0.1 

～ 

100.0 

PB34 VRF2B 增益切换 振动控制 共振频率设定 

设定增益切换有效时的共振抑制控制的振动频率。参数№PB02为“□□□2”，

参数№PB26为“□□□1”时有效。使用振动抑制控制增益切换时，请务必停

止伺服电机后再进行切换。 

100.0 Hz 0.1 

～ 

100.0 

PB35 

 

厂商设定用 0.00 

  

PB36 绝对禁止变更。 0.00 

PB37  100 

PB38  0 

PB39  0 

PB40  0 

PB41  1125 

PB42  1125 

PB43  0004h 

PB44  0000h 

PB45  0000h 
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6．参数 

 

6.3 扩展设定参数(№PC□□) 

6.3.1 参数一览 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 

PC01  厂商设定用 0000h  

PC02 *ZTY 原点复位型 0000h  

PC03 *ZDIR 原点复位方向 0001h  

PC04 ZRF 原点复位速度 500 r/min 

PC05 CRF 蠕变速度 10 r/min 

PC06 ZST 原点偏移量 0 μm 

PC07 *ZPS 原点复位位置数据 0 ×10
STM
μm 

PC08 DCT 近点DOG后移动量 1000 ×10
STM
μm 

PC09 ZTM 推压式原点复位推压时间 100 ms 

PC10 ZTT 推压式原点复位力矩限制值 15.0 ％ 

PC11 CRP 粗一致输出范围 0 ×10
STM
μm 

PC12 JOG JOG速度 100 r/min 

PC13 *STC S字加减速时间常数 0 ms 

PC14 *BKC 间隙补正量 0 pulse 

PC15  厂商设定用 0000h  

PC16 MBR 电磁制动器顺控输出 100 ms 

PC17 ZSP 零速度 50 r/min 

PC18 *BPS 报警履历清除 0000h  

PC19 *ENRS 编码器脉冲输出选择 0000h  

PC20 *SNO 局号设定 0 局 

PC21 *SOP RS-422通信功能选择 0000h  

PC22 *COP1 功能选择C-1 0000h  

PC23  厂商设定用 0000h  

PC24 *COP3 功能选择C-3 0000h  

PC25  厂商设定用 0000h  

PC26 *COP5 功能选择C-5 0000h  

PC27  厂商设定用 0000h  

PC28 *COP7 功能选择C-7 0000h  

PC29  厂商设定用 0000h  

PC30 *DSS 通过远程寄存器选择位置・速度指定方式 0000h  

PC31 LMPL 软件限位＋ 0 ×10
STM
μm 

PC32 LMPH    

PC33 LMNL 软件限位－ 0 ×10
STM
μm 

PC34 LMNH    

PC35 TL2 内部力矩限制2 100.0 ％ 

PC36  厂商设定用 0000h  

PC37 *LPPL 位置范围输出地址＋ 0 ×10
STM
μm 

PC38 *LPPH    

PC39 *LNPL 位置范围输出地址－ 0 ×10
STM
μm 

PC40 *LNPH    

PC41 
 

厂商设定用 0000h 
 

PC42  0000h 
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6．参数 

 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 

PC43 

 

厂商设定用 0000h 

 

PC44  0000h 

PC45  0000h 

PC46  0000h 

PC47  0000h 

PC48  0000h 

PC49  0000h 

PC50  0000h 

 

6.3.2 详细一览 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC01  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h   

PC02 *ZTY 原点复位型 

选择原点复位方式。(参考5.6节) 

原点復帰方式
0：ドグ式
1：カウント式
2：データセット式
3：押当て式
4：原点無視(サーボオン位置原点)
5：ドグ式後端基準
6：カウント式前端基準
7：ドグクレードル方式
8：ドグ式直前Z相基準
9：ドグ式前端基準
A：ドグレスZ相基準

0 0 0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC03 *ZDIR 原点复位方向 

选择原点复位方向。 

原点復帰方向
0：アドレス増加方向
1：アドレス減少方向

0 0 0

 

0001h  参考名

称及功

能栏 

PC04 ZRF 原点复位速度 

设定原点复位时的伺服电机的旋转速度。(参考5.6节) 

500 r/min 0 

～ 

允许旋

转速度 

PC05 CRF 蠕变速度 

设定近点DOG检出后的蠕变速度。(参考5.6节) 

10 r/min 0 

～ 

允许旋

转速度 

PC06 ZST 原点偏移量 

设定从编码器内的Z相脉冲检出位置开始的位移移动量。(参考5.6节) 

0 μm 0 

～

65535 

 

原点复位方式 
0：DOG 式 
1：计数式 
2：数据设定式 
3: 推压式 
4: 原点无视（伺服 ON 位置原点） 
5: DOG 式后端基准 
6: 计数式前端基准 
7: Dog cradle 式 
8: DOG 式临近 Z 相基准 
9: DOG 式前端基准 
A：无 DOG Z 相基准 

原点复位方向 
0：地址增加方向 
1：地址减少方向 
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6．参数 

 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC07 *ZPS 原点复位位置数据 

设定原点复位结束时的当前位置。(参考5.6节) 

0 ×10
STM
μm -32768 

～ 

32767 

PC08 DCT 近点DOG后移动量 

计数式原点复位时，设定近点DOG后的移动量。(参考5.6节) 

1000 ×10
STM
μm 0 

～

65535 

PC09 ZTM 推压式原点复位推压时间 

推压式原点复位时，推压限位器，设定参数№PC10的力矩限制开始到设定原点

为止的时间。(参考5.6.5项) 

100 ms 5 

～ 

1000 

PC10 ZTT 推压式原点复位力矩限制值 

推压式原点复位时的力矩限制值的最大力矩用[％]设定。(参考5.6.5项) 

15.0 ％ 1 

～ 

100.0 

PC11 CRP 粗一致输出范围 

设定输出粗一致(RXn2)指令剩余距离的范围。 

0 ×10
STM
μm 0 

～

65535 

PC12 JOG JOG速度 

设定JOG速度指令。 

100 r/min 0 

～ 

允许旋

转速度 

PC13 *STC S字加减速时间常数 

对于位置点参数表的加速/减速时间常数，在插入S字加减时间常数时设定。(参

考6.3.3项) 

此时间常数在原点复位时无效。 

0 ms 0 

～ 

1000 

PC14 *BKC 间隙补正量 

设定指令方向逆转时的间隙补正量。 

对于原点复位方向，补正反方向的间隙脉冲数。 

原点忽视(伺服ON位置原点)的场合，打开伺服ON(RYn0)并确立原点后，对于最

初的旋转初始方向，补正其反方向的间隙脉冲数。 

在绝对位置检出系统中，对于接入电源是的动作方向，向其相反方向补正。 

0 pulse 0 

～

32000 

PC15  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h   

PC16 MBR 电磁制动器顺控输出 

设定从电磁制动互锁(MBR)OFF到基本电路断开的延迟时间(Tb)。 

100 ms 0 

～ 

1000 

PC17 ZSP 零速度 

设定零速度(ZSP)的输出范围。 

零速度信号检出有20r/min的迟滞幅度。 

(参考4.5.1项(2)) 

50 r/min 0 

～

10000 

PC18 *BPS 报警履历清除 

清除报警履历。 

アラーム履歴クリア
0：無効
1：有効
アラーム履歴クリア有効を選択すると，次回電源 
投入時にアラーム履歴を消去します。
アラーム履歴クリア後，自動的に無効(0)になりま 
す。

0 0 0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

 

报警履历清除 
0：无效 
1：有效 
如果选择报警履历清除有效，下次接通电源时，清
除报警履历。 
报警履历清除后，自动失效（0）。 
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6．参数 

 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC19 *ENRS 编码器脉冲输出选择 

选择编码器输出脉冲方向及编码器脉冲输出设定。 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC20 *SNO 局号设定 

指定RS-422通信、USB通信的驱动器局号。 

对于1轴的驱动器请务必设定1局。如果重复设定局，将不能正常通信。 

0 局 0 

～ 

31 

PC21 *SOP RS-422通信功能选择 

选择RS-422通信功能。 

RS-422通信ボーレート選択
0：9600[bps]
1：19200[bps]
2：38400[bps]
3：57600[bps]
4：115200[bps]

RS-422通信応答ディレイ時間
0：無効
1：有効 800μs以上のディレイ時間後返信する

0 0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC22 *COP1 功能选择C-1 

选择执行编码器电缆通信方式选择。 

0 0

検出器ケーブル通信方式選択
0：2線式
1：4線式

次の検出器ケーブルが4線式です。

　MR-EKCBL30M-L

　MR-EKCBL30M-H

　MR-EKCBL40M-H

　MR-EKCBL50M-H

その他の検出器ケーブルは全て2線式です。

設定を間違えると検出器異常1(A16)または検出器 
異常2(A20)になります。

0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

编码器脉冲输出的相位变更 
变更编码器脉冲输出 A 相・B 相的相位。 

A 相 

B 相 

A 相 

B 相 

A 相 

B 相 

A 相 

B 相 

CCW CW 

伺服电机旋转方向 
设定值 

0 

1 

编码器输出脉冲设定选择 
0：输出脉冲设定 
1：分频比设定 
2：自动设定比率到指定脉冲单位 
如果设定为“2”，则参数№PA15 
（编码器输出脉冲）的设定值无效。 

0 0 

编码器电缆通信方式选择 

0：2 线式 

1：4 线式 

LE-CSE-□2□, LE-CSE-□5□, LE-CSE-□A□是 

2 线式。 

如果错误设定，会造成编码器异常 1(A16)或 

编码器异常 2(A20)。 

 

RS-422 通信波特率选择 

RS-422 通信响应延迟时间 

0：无效 

1：有效延迟 800μs 以上后回信。 



 

6 -  25 

 

6．参数 

 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC23  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h   

PC24 *COP3 功能选择C-3 

选择到位范围的单位。 

インポジション範囲単位選択
0：指令入力単位
1：サーボモータ検出器単位

0 0 0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC25  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h   

PC26 *COP5 功能选择C-5 

选择行程范围警告(A99)。 

ストロークリミット警告(A99)選択
0：有効
1：無効
“1”に設定すると正転ストロークエンド(LSP)ま 
たは逆転ストロークエンド(LSN)がOFFになっても 
警告(A99)は発生しません。

0 0 0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC27 
 

厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h 
  

PC28 *COP7 功能选择C-7 

选择当前位置・指令位置的表示方法。 

電子ギア端数クリア選択
0：無効
1：有効
“1”に設定すると自動運転開始時に，電子ギアに 
よる前回の指令の端数をクリアします。

0 0

現在位置・指令位置表示選択

 

0000h 

 

参考名

称及功

能栏 

   
设定值 显示方法 

运行 

模式 

显示状态内容    

   当前位置 指令位置    

   0 定位显示 自动 显示机械原点为0的

实际当前位置。 

显示机械原点为0

的指令当前位置。 

   

     手动    

   1 滚动传送

显示 

自动 显示自动运行启动

位置为0的实际当前

位置。 

显示启动信号在ON

时从0到开始计数

的目标位置为止的

指令当前位置。 

显示停止时，选择

的位置点参数表的

指令位置。 

 

  

     手动  显示选择的位置点

参数表的指令位置。 

 
  

     
 

到位范围单位选择 

0：指令输入单位 

1：伺服电机编码器单位 

行程范围警告（A99）选择 

0：有效 

1：无效 

如果设定为“1”，正转行程末端（LSP）或反转行程

末端（LSN）为 OFF 时，不发生警告（A99）。 

电子齿轮端数清除选择 
0：无效 
1：有效 
如果设定为“1”，自动开始时，通过电子齿轮清
除前次的指令端数。 
 
当前位置·指令位置显示选择 
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6．参数 

 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC29 
 

厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h 
  

PC30 *DSS 通过远程寄存器选择位置・速度指定方式 

若2局占有时位置・速度指定选择(RY(n＋2)A)为ON，则此参数生效。选择位置

指令和速度指令的接收者。 

若1局占有时选择“0001”或“0002”，则参数报错。 

 

 

 

注. 这种情况下，请务必在位置点参数表№1设定加减速时间常数。 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC31 LMPL 软件限位＋ 

设定软件行程范围的地址增加侧。如果与『软件限位－』设定了同一值，则软

件限位无效。(参考6.3.6项) 

请用参数№PC31・PC32设定相同符号。如果设定了不同的符号，则参数报错。 

 

 

软件限位＋是上位和下位为1组。变更时，请按下位→上位的顺序设定。 

0 ×10
STM
μm -999999 

～ 

999999 

PC32 LMPH 

PC33 LMNL 软件限位－ 

设定软件行程范围的地址减少侧。如果与『软件限位＋』设定了同一值，则软

件限位无效。(参考6.3.6项) 

请用参数№PC33・PC34设定相同符号。如果设定了不同的符号，则参数报错。 

 

 

软件限位- 是上位和下位为1组。变更时，请按下位→上位的顺序设定。 

0 ×10
STM
μm -999999 

～ 

999999 

PC34 LMNH 

PC35 TL2 内部力矩限制2 

设定最大力矩＝100[％]。限制伺服电机的力矩时设定。 

如果设定为“0”,不产生力矩。 

100.0 ％ 0 

～

100.0 

 

设定地址： □□ □ □ □ □ 

上 3 位 下 3 位 

参数№PC31 

参数№PC32 

设定地址： □□ □ □ □ □ 

上 3 位 下 3 位 

参数№PC33 

参数№PC34 

设定值 
0 

1 

2 

设定位置 

数据。 

指定位置点参数表№1。 

指定伺服电机旋转方向(注) 

指定位置点参数表№1。 
位置 指令 速度 指令 

0 0 0 
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6．参数 

 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC36  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h   

PC37 *LPPL 位置范围输出地址＋ 

设定位置范围输出地址的地址增加侧。 

请用参数№PC37・PC38设定相同符号。如设定了不同的符号，则参数报错。 

参数№PC37～PC40设定位置范围(RXnE)变为ON的范围。 

 

位置范围输出地址＋是上位和下位为1组。变更时，请按下位→上位的顺序设

定。 

0 ×10
STM
μm -999999 

～ 

999999 

PC38 *LPPH 

PC39 *LNPL 位置范围输出地址－ 

设定位置范围输出地址的地址减少侧。 

请用参数№PC39・PC40设定相同符号。如果设定了不同的符号，则参数报错。 

 

位置范围输出地址－是上位和下位为1组。变更时，请按下位→上位的顺序设

定。 

0 ×10
STM
μm -999999 

～ 

999999 

PC40 *LNPH 

PC41  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h   

PC42 0000h 

PC43 0000h 

PC44 0000h 

PC45 0000h 

PC46 0000h 

PC47 0000h 

PC48 0000h 

PC49 0000h 

PC50 0000h 

 

设定地址： □□ □ □ □ □ 

上 3 位 下 3 位 

参数№PC37 

参数№PC38 

设定地址： □□ □ □ □ □ 

上 3 位 下 3 位 

参数№PC39 

参数№PC40 
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6．参数 

 

6.3.3 S 字加减速 

伺服的运行一般进行直线加减速，但设定S字加减速时间常数(参数№PC13)，可以平稳

起动・停止。如果设定S字时间常数，将如下图所示进行平稳定位。设定S字加减速时间

常数的场合，从启动到输入移动完成(RXnC)为止的时间，仅延长S字加减速时间常数部分。 

 

 

 

6.3.4 报警履历的清除 

使用安装软件（MR Configurator）能够确认报警记录。驱动器从初次接入电源时开始

可保留过去6次报警。能管理当前运行中发生的报警，请在运行前利用参数№PC18(报警

记录清除)清除报警记录。设定这个参数后，先关闭电源再重新接通，参数才会生效。参

数№PC18(报警记录清除)在清除报警记录后自动返回“□□□0”。 

 

6.3.5 粗一致输出 

指令剩余距离在到达参数№PC11(粗一致输出范围)设定的值时，输出粗一致(RXn2)。

设定范围是0～65535[×10STMμm]。 

 

 

加速时间常数 

伺服电机 
旋转速度 

0 [ r/min] 

减速时间常数 

T a 

T a ＋ Ts T b 

T b ＋ Ts 

额定旋转速度 

设定旋转速度 

T a ： 达到设定速度的到达时间 
T b ： 达到停止的达到时间 
T s ： S 字加速时间常数（参数№PC13)） 
     设定范围 0~1000ms 

参数№PC18 

报警记录清除 
0 ： 无效（不清除） 
1 ： 有效（清除） 

0 0 0 

参数№PC11 设定的 
指令剩余距离 ( × 10 STM μ m) 

伺服电机 
旋转速度 

粗 一致( RXn2 ) 

移动完成（RXnC） 

实际的伺服电机 
旋转速度 

指令脉冲 

ON 
O FF 

ON 
O FF 
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6．参数 

 

6.3.6 软件限位 

通过软件限位(参数№PC31～PC34)使限位停止与行程末端的动作相同。超过设定范围

会停止，伺服锁定。如果电源ON则同时生效，但原点复位时失效。如果设定为软件限位

＋＝软件限位－，则此功能无效。如果设定为软件限位＋＜软件限位－，在参数异常

(A37)。 

 

 

当前位置 

不可移动 

禁止 领域 

软件限位 

可动领域 

可移动 



 

6 -  30 

 

6．参数 

 

6.4 输入输出设定参数(№PD□□) 

6.4.1 参数一览 

№ 简称 名称 初始值 单位 

PD01 *DIA1 输入信号自动ON选择1 0000h  

PD02  厂商设定用 0000h  

PD03 *DIA3 输入信号自动ON选择3 0000h  

PD04 *DIA4 输入信号自动ON选择4 0000h  

PD05  厂商设定用 0000h  

PD06 *DI2 输入信号软元件选择2(CN6-2) 002Bh  

PD07 *DI3 输入信号软元件选择3(CN6-3) 000Ah  

PD08 *DI4 输入信号软元件选择4(CN6-4) 000Bh  

PD09 *DO1 输出信号软元件选择1(CN6-14) 0002h  

PD10 *DO2 输出信号软元件选择2(CN6-15) 0003h  

PD11 *DO3 输出信号软元件选择3(CN6-16) 0024h  

PD12 DIN1 外部DI功能选择1 0C00h  

PD13  厂商设定用 0000h  

PD14 DIN3 外部DI功能选择3 0800h  

PD15  厂商设定用 0000h  

PD16 *DIAB 输入极性选择 0000h  

PD17 
 

厂商设定用 0000h 
 

PD18  0000h 

PD19 *DIF 输入滤波器设定 0002h  

PD20 *DOP1 功能选择D-1 0010h  

PD21  厂商设定用 0000h  

PD22 *DOP3 功能选择D-3 0000h  

PD23  厂商设定用 0000h  

PD24 *DOP5 功能选择D-5 0000h  

PD25 

 

厂商设定用 0000h 

 

PD26  0000h 

PD27  0000h 

PD28  0000h 

PD29  0000h 

PD30  0000h 
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6．参数 

 

6.4.2 详细一览 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD01 *DIA1 输入信号自动ON选择1 

选择自动ON的输入软元件。 

部为厂商设定用。请绝对不要设定。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

例如，伺服ON(RYn0)打开时，设定值为“□□□4”。 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PD02  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h   

 

0 

0 

0 

BIN 0 ： 通过 CC-Link 或外部信号使用。 
BIN 1 ： 自动 ON 

初始值 

BIN HEX 
软元件名 

0 
0 

初始值 

BIN HEX 
比例控制(PC) 

软元件名 

初始値 

BIN HEX 
软元件名 

伺服 ON(SON) 0 
0 

0 
0 

正转行程末端（LSP） 

0 

0 

0 
0 

0 

0 

反转行程末端（LSN） 

初始值 

BIN HEX 
强制停止（EMG） 

软元件名 

0 
0 

0 
0 

0 
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6．参数 

 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD03 *DIA3 输入信号自动ON选择3 

选择自动ON的输入软元件。 

部为厂商设定用。请绝对不要设定。 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PD04 *DIA4 输入信号自动ON选择4 

选择自动ON的输入软元件。 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PD05  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h   

 

0 

初始值 
BIN HEX 软元件名 

0 
0 

0 

手动/自动选择（MD0） 

0 
0 

0 0 

BIN 0 ：通过 CC-Link 或外部信号使用。 
BIN 1 ： 自动 ON 

0 

BIN 0 ：通过 CC-Link 或外部信号使用。 
BIN 1 ： 自动 ON 

初始值 
BIN HEX 

软元件名 

0 

0 

0 

位置点参数表№选择 1 
(DI0) 

0 

0 

0 

位置点参数表№选择 2 
(DI1) 

位置点参数表№选择 3 
(DI2) 

位置点参数表№选择 4 
(DI3) 

0 

初始值 
BIN HEX 

软元件名 

0 

0 

位置点参数表№选择 5 
(DI4) 

0 

0 

位置点参数表№选择 6 
(DI5) 

位置点参数表№选择 7 
(DI6) 

位置点参数表№选择 8 
(DI7) 
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6．参数 

 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD06 *DI2 输入信号软元件选择2(CN6-2) 

可对CN6-2引脚分配任意的输入软元件。 

 

能够分配的软元件如下所示。 
 

002Bh 

 

参考名

称及功

能栏 

   设定值 输出软元件    

   (注) 名称 简称    

   00 无分配功能     

   02 伺服ON SON    

   03 复位 RES    

   04 比例控制 PC    

   06 清除 CR    

   07 正转启动 ST1    

   08 反转启动 ST2    

   09 内部力矩限制选择 TL1    

   0A 正转行程末端 LSP    

   0B 反转行程末端 LSN    

   0D 增益切换 CDP    

   20 自动/手动选择 MD0    

   24 手动脉冲发生器倍率1 TP0    

   25 手动脉冲发生器倍率2 TP1    

   27 暂停/重启 TSTP    

   2B 近点DOG DOG    

   
注. 除在此所示的设定值外，均为厂商设定用。请绝对不要设定。 

 
  

PD07 *DI3 输入信号软元件选择3(CN6-3) 

可对CN6-3引脚分配任意的输入软元件。 

能够分配的软元件和设定方法与参数№PD06相同。 

0

CN6-3ピンの入力デバイスを選択

0
 

000Ah  参考名

称及功

能栏 

PD08 *DI4 输入信号软元件选择4(CN6-4) 

可对CN6-4引脚分配任意的输入软元件。 

能够分配的软元件和设定方法与参数№PD06相同。 

0

CN6-4ピンの入力デバイスを選択

0
 

000Bh  参考名

称及功

能栏 

 

0 

选择 CN6-2 引脚的输入软元件 

0 

选择 CN6-3 引脚的输入软元件 

选择 CN6-4 引脚的输入软元件 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD09 *DO1 输出信号软元件选择1(CN6-14) 

可对CN6-14引脚分配任意的输出软元件。 

CN6-14ピンの出力デバイスを選択します。

0 0
 

能够分配的软元件如下所示。 
 

0002h 

 

参考名

称及功

能栏 

   设定值 输出软元件    

   (注) 名称 简称    

   00 持续OFF     

   02 准备完成 RD    

   03 故障 ALM    

   04 到位 INP    

   05 电磁制动互锁 MBR    

   06 动态制动互锁 DB    

   07 力矩限制中 TLC    

   08 警告 WNG    

   09 电池警告 BWNG    

   0A 指令速度到达 SA    

   0C 零速度检出 ZSP    

   0F 可变增益选择 CDPS    

   23 粗一致 CPO    

   24 原点复位完成 ZP    

   25 位置范围 POT    

   26 暂时停止 PUS    

   27 移动结束 MEND    

   38 位置点参数表№输出1 PT0    

   39 位置点参数表№输出2 PT1    

   3A 位置点参数表№输出3 PT2    

   3B 位置点参数表№输出4 PT3    

   3C 位置点参数表№输出5 PT4    

   3D 位置点参数表№输出6 PT5    

   3E 位置点参数表№输出7 PT6    

   3F 位置点参数表№输出8 PT7    

   
注. 除在此所示的设定值外，均为厂商设定用。请绝对不要设定。 

 
  

PD10 *DO2 输出信号软元件选择2(CN6-15) 

可对CN6-15引脚分配任意的输出软元件。 

能够分配的软元件和设定方法与参数№PD09相同。 

CN6-15ピンの出力デバイスを選択します。

0 0
 

0003h  参考名

称及功

能栏 

 

选择 CN6-14 引脚的输出软元件。 

选择 CN6-15 引脚的输出软元件。 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD11 *DO3 输出信号软元件选择3(CN6-16) 

可对CN6-16引脚分配任意的输出软元件。 

能够分配的软元件和设定方法与参数№PD09相同。 

CN6-16ピンの出力デバイスを選択します。

0 0
 

0024h  参考名

称及功

能栏 

PD12 DIN1 外部DI功能选择1 

设定从CN6接口获取的任意信号。 

部为厂商设定用。请绝对不要设定。 

 

0C00h  参考名

称及功

能栏 

PD13  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h   

 

0 

BIN 0 ： 通过 CC-Link 使用 
BIN 1 ： 通过 CN6 接口的外部输入信号使用 

初始值 

BIN HEX 
软元件名 

0 
0 

初始值 

BIN HEX 
比例控制(PC) 

软元件名 

伺服 ON(SON) 0 
0 

0 
0 

0 
0 

0 

复位(RES) 

清除（CR） 
正转启动（ST1） 

1 

C 

初始值 

BIN HEX 
软元件名 

正转行程末端 
(L S P) 

0 

1 

0 

反转行程末端 
(L S N ) 

正转启动（ST2） 
内部力矩限制（TL1） 

初始值 

BIN HEX 
软元件名 

增益切换（CDP） 
0 
0 

0 
0 

0 

选择 CN6-16 引脚的输出软元件。 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD14 DIN3 外部DI功能选择3 

设定从CN6接口获取的任意信号。 

部为厂商设定用。请绝对不要设定。 

 

0800h  参考名

称及功

能栏 

PD15  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h   

PD16 *DIAB 输入极性选择 

选择近点DOG输入极性。(参考5.6节) 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PD17 
 

厂商设定用 0000h 
  

PD18 绝对禁止变更。 0000h 

PD19 *DIF 输入滤波器设定 

选择输入滤波器。 

 

0002h  参考名

称及功

能栏 

 

：通过 CN6 接口的外部输入信号使用 

0 

BIN 0 ： 通过 CC-Link 使用 
BIN 1 

初始值 

BIN HEX 
软元件名 

0 
0 

0 

初始值 

BIN HEX 
软元件名 

手动/自动选择（MD0） 

暂停/重启（TSTP） 

0 
0 

0 
0 

0 
0 

0 

初始值 

BIN HEX 
软元件名 

近 点 狗 ( D OG ) 
0 
1 

0 
0 

8 

0 

近点 DOG 输入极性 
0：OFF 检知 DOG 
1：ON 检知 DOG 

0 0 

输入滤波器 
外部输入信号因干扰信号产生颤动时， 

使用输入滤波器控制。 
0 ： 无 
1 ：0.888 [ms] 
2 ：1.777[ms] 
3 ：2.660[ms] 
4：3.555[ms] 
5：4.444[ms] 

0 0 0 
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6．参数 

 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD20 *DOP1 功能选择D-1 

选择正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)OFF时的停止处理，及复位(RY(n

＋1)A或RY(n＋3)A)ON时的基本回路的状态。 

正転ストロークエンド(LSP)・逆転ストロークエン
ド(LSN)有効時の停止方法
0：急停止(原点消失)
1：緩停止(原点消失)
2：緩停止(減速時定数による減速停止)
3：急停止(残距離クリアによる停止)

0

リセット(RY(n＋1)AまたはRY(n＋3)A)ON時のベース
回路の状態選択
0：ベース遮断する
1：ベース遮断しない

ソフトウエアリミット検出時の停止処理
0：急停止(原点消失)
1：緩停止(原点消失)
2：緩停止(減速時定数による減速停止)
3：急停止(残距離クリアによる停止)

 

设定了下述参数的状态下，由于正转行程末端、反转行程末端及软件限位的检

出使原点消失的场合,开闭伺服ON(RYn0)，原点复位完成(ZP)为ON。这种情况

下，不需要再进行原点复位。 

1. 绝对位置检测系统的场合 

参数№PA03：□□□1(选择绝对位置检测系统) 

参数№PA01：□□□0(选择绝对值指令方式) 

2. 增量系统的场合 

参数№PA03：□□□0(选择增量系统) 

参数№PA01：□□□0(选择绝对值指令方式) 

参数№PA04：□□□1(增补有效) 

0010h  参考名

称及功

能栏 

PD21  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h   

PD22 *DOP3 功能选择D-3 

进行清除(RYnF)的设定。 

クリア(RYnF)選択
0：無効
1：ONの立上りで溜りパルスを消去
2：ONにしているあいだは常に溜りパルスを消去

0 0 0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PD23  厂商设定用 

绝对禁止变更。 

0000h   

 

正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)有效时的
停止方法 
0：紧急停止（原点消失） 
1：缓慢停止（原点消失） 
2：缓慢停止（用减速时间常数减速停止） 
3：紧急停止（用剩余距离清除停止） 

复位(RY(n＋1)A 或 RY(n＋3)A) ON 时的基本回路的
状态选择 
0：基本回路断开 
1：基本回路未断开 

软件限位检出时的停止处理 
0：紧急停止（原点消失） 
1：缓慢停止（原点消失） 
2：缓慢停止（用减速时间常数减速停止） 
3：紧急停止（用剩余距离清除停止） 

清除(RYnF)选择 
0：无效 
1：开始 ON 时清除累积脉冲 
2：ON 状态下清除累积脉冲 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD24 *DOP5 功能选择D-5 

选择警告(RXnA)的输出状态。 

 

0000h   

PD25 

 

厂商设定用 0000h 

  

PD26 绝对禁止变更。 0000h 

PD27  0000h 

PD28  0000h 

PD29  0000h 

PD30  0000h 

 

    1 ： O N 

( 注 ) 软元件的状态 

0 0 

警告发生时的输出软元件的选择 
警告发生时选择警告(RXnA)和故障(RX(n+3)A 或 

RX(n+3)A)的输出状态。 

0 

设定值 

注 .  0 ： OFF 

0 

0 
1 

0 
1 RX(n ＋1)A 或 

RX(n ＋3)A 

发生警告 

RXnA 
远程输出 

输出 

软元件 

WNG 

ALM 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

1 

0 
1 

0 
1 RX(n ＋1)A 或 

RX(n ＋3)A 

发生警告 

RXnA 
远程输出 

WNG 

ALM 

OFF 
ON 

OFF 
ON 

输出 

软元件 
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6.4.3 正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)有效时的停止方法 

通过参数№PD20的个位设定，选择正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)OFF时的伺

服电机停止方法。 

正転ストロークエンド(LSP)・逆転ストロークエン
ド(LSN)有効時の停止方法
0：急停止(原点消失)
1：緩停止(原点消失)
2：緩停止(減速時定数による減速停止)
3：急停止(残距離クリアによる停止)

パラメータ№PD20

 

参数 

№PD20的 

设定值 

运行状态 
备注 

按固定速度旋转时 减速停止时 

□□□0 

(初始值) 

  

删除累积脉冲并停止。 

原点消失。 

指令位置与当前位置

产生差。 

请再次进行原点复位。 

□□□1 

 

  

移动累积脉冲并停止。 

原点消失。 

指令位置与当前位置

产生差。 

请再次进行原点复位。 

□□□2 

  

通过减速时间常数进

行减速停止。S字加减

速时间常数的延迟部

分继续作动。 

维持原点。 

□□□3 

  

移动累积脉冲并停止。

S字加减速时间常数的

延迟部分继续作动。 

维持原点。 

 

L 

无 S字加减速 

L 
或 

伺服电机 
旋转速度 

有 S字加减速 

S P 

S N 

0 r / m i n 

O N 
O F F L 

S P 

S N 

0 r / m i n 

O N 
O F F 

有 S字加减速 

L 
或 

伺服电机 
旋转速度 

无 S字加减速 

L 

L 
或 

伺服电机 
旋转速度 

S P 

S N 

0 r / m i n 

O N 
O F F 

累积脉冲 

有 S字加减速 

L S N O F F 

继续减速停止。 

有 S字加减速 

L S P 
或 

伺服电机 
旋转速度 0 r / m i n 

O N 

无 S字加减速 

L S N O F F 

S 字加减速时间常数 

L S P 
或 

伺服电机 
旋转速度 0 r / m i n 

O N 

累积脉冲 

有 S字加减速 
无 S字加减速 

＋ 
累积脉冲 

L S N O F F 

L 
或 

伺服电机 
旋转速度 

S P 

0 r / m i n 

O N 

累积脉冲 

S 字加减速时间常数 
＋ 

累积脉冲 

有 S字加减速 
无 S字加减速 

L 

S P 

S N 

0 r / m i n 

O N 
O F F 

停止减速。 

加减速时间常数 

加减速时间常数 
＋ 

S 字加减速时间常数 

有 S字加减速 

L 
或 

伺服电机 
旋转速度 

无 S字加减速 

L 

S P 

S N 

0 r / m i n 

O N 
O F F 

累积脉冲 

有 S字加减速 

L 
或 

伺服电机 
旋转速度 

无 S字加减速 

参数：№PD20 

正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)有效时的
停止方法 
0：紧急停止（原点消失） 
1：缓慢停止（原点消失） 
2：缓慢停止（用减速时间常数减速停止） 
3：紧急停止（用剩余距离清除停止） 

无 S字加减速 
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6.4.4 软件限位检出时的停止处理 

能够选择检出软件限位(参数№PC31～PC34)时的伺服电机的停止方法。软件限位是在

驱动器内部对管理的指令位置进行限制。因此，实际停止位置没有到达软件限位的设定

位置。 

ソフトウエアリミット検出時の停止処理
0：急停止(原点消失)
1：緩停止(原点消失)
2：緩停止(減速時定数による減速停止)
3：急停止(残距離クリアによる停止)

パラメータ№PD20

 

参数 

№PD20的 

设定值 

运行状态 
备注 

按固定速度旋转时 减速停止时 

□0□□ 

(初始值) 

  

删除累积脉冲并停止。 

原点消失。 

指令位置与当前位置

产生差。 

请再次进行原点复位。 

□1□□ 

 

  

移动累积脉冲并停止。 

原点消失。 

指令位置与当前位置

产生差。 

请再次进行原点复位。 

□2□□ 

  

通过减速时间常数进

行减速停止。S字加减

速时间常数的延迟部

分继续作动。 

原点保持。 

□3□□ 

  

移动累积脉冲并停止。

S字加减速时间常数的

延迟部分继续作动。 

原点保持。 

 

伺服电机 
旋转速度 0 r / m i n 

软件限位检出 

有 S字加减速 
无 S字加减速 

伺服电机 
旋转速度 

无 S字加减速 

0 r / m i n 

累积脉冲 

软件限位检出 

有 S字加减速 

伺服电机 
旋转速度 0 r / m i n 

软件限位检出 

有 S字加减速 
无 S字加减速 

伺服电机 
旋转速度 0 r / m i n 

继续减速停止。 

软件限位检出 

有 S字加减速 
无 S字加减速 

伺服电机 
旋转速度 

无 S字加减速 

0 r / m i n 

软件限位检出 

有 S字加减速 

累积脉冲 

S 字加减速时间常数 
＋ 

累积脉冲 

伺服电机 
旋转速度 0 r / m i n 

减速停止。 

加减速时间常数 

加减速时间常数 
＋ 

S 字加减速时间常数 

软件限位检出 

有 S字加减速 
无 S字加减速 

伺服电机 
旋转速度 0 r / m i n 

累积脉冲 

S 字加减速时间常数 
＋ 

累积脉冲 

软件限位检出 

有 S字加减速 
无 S字加减速 

伺服电机 
旋转速度 0 r / m i n 

累积脉冲 

软件限位检出 

有 S字加减速 
无 S字加减速 

参数：№PD20 

软件限位检出时的停止处理 
0：紧急停止（原点消失） 
1：缓慢停止（原点消失） 
2：缓慢停止（根据减速时间常数减速停止） 
3：紧急停止（清除剩余距离停止） 
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第7章 安装软件（MR Configurator） 
安装软件(MR Configurator：LEC-MR-SETUP□□□)使用驱动器的通信功能，通过个人

计算机变更参数设定值、图表显示、试运行等。 

使用安装软件(MR Configurator )时，需要进行LECSC□-□的机种选择。 

通过「项目」-「安装设定」-「系统设定」-「机种选择」进行选择。 

 

7.1 规格 

项目 内容 

与驱动器的对应 与驱动器对应的安装软件（MR Configurator）的版本为C5以下。 

波特率[bps] 115200・57600・38400・19200・9600 

监控 总括显示・输入输出界面显示・高速显示・图表 

报警 报警显示·报警履历·报警发生时 

诊断 不旋转理由显示・系统信息显示・调谐数据显示・ABS数据显示・轴名称设定 

参数 参数设定・软元件设定・调谐・变更清单显示・详细信息显示 

试运行 JOG运行・定位运行・无电机运行・DO强制输出・程序运行・1步进进给・参数复制 

高级功能 机器分析仪・增益搜索・机床仿真・鲁棒干扰补偿值 

要点 位置点参数表 

文档操作 数据的读入·保存·删除·印刷 

其他 自动运行·帮助显示 
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7.2 系统构成 

(1) 构成品 

 使用安装软件（MR Configurator）时，除驱动器及伺服电机以外还需要以下物品。 
 

设备 (注1)内容 

(注2，3)计算机 
OS 

Windows®98, Windows®Me, Windows®2000 Professional, 

Windows®Xp Professional / Home Edition, 

Windows Vista® Home Basic / Home Premium, / Business / Ultimate /  

Enterprise 

Windows 7® Starter / Home Premium / Professional / Ultimate /  

Enterprise 

的日语版的IBM PC/AT兼容机 

硬件 130MB以上的空余容量 

显示器 

可显示分辨率 1024×768 以上 

High Color(16 位) 

可与上述个人计算机连接 

键盘 可与上述计算机连接 

鼠标 可与上述计算机连接 

打印机 可与上述计算机连接 

USB线缆 LEC-MR-J3USB 

RS-422/232C转换线缆 推荐DSV-CABV(Diatrend)。 

注） 1. Windows、Windows Vista、Windows7是美国Microsoft Corporation在美国及其他国家的注册商标。 

2. 有本软件不能在个人计算机上正常运行的场合。 

3. 64位Windows® XP以及64位Windows Vista®未对应。 

 

(2) 与驱动器的连接 

① 使用USB的场合 

 

 

连 USB 接口 
USB 线缆 

LEC-MR-J3USB 

(选件） 

个人电脑 

驱动器 

CN5 
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② 使用RS-422的场合 

 

③ 使用RS-422进行多站连接的场合 

 

注 1. 电缆的配线请参阅141节。 

  2. 分支接头推荐使用BMJ-8(八光电机制作所)。 

  3. 最终轴的场合，请使用150Ω电阻器在接收侧(驱动器)的RDP(3号引脚)与RDN(6号引脚)间进行终端处理。 

 

连 RS-232C 
接口 

RS-422/232C 转换线缆 
DSV-CABV(Diatrend) 

个人电脑 
驱动器 

CN 3 

连 RS-232C 接口 

RS-422/232C 转换线缆 
DSV-CABV(Diatrend) 

个人电脑 

（注 2） （注 2） （注 2） 

驱动器 

CN 3 

驱动器 

CN 3 

驱动器 

CN 3 

（注 3） 

( 注 1 ) 
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7.3 局选择 

点击菜单栏的“设置”，再点击菜单里的“系统设定”。 

 

点击后显示如下窗口。 

 

(1) 局选择 

 在组合框(a)选择局号。 

 

要点  
 
● 此设定需与设定了通信的驱动器内的参数(PC20)的局号一致。 

 
 

(2) 局选择窗口的结束 

 点击“OK”按钮关闭窗口。 

 

a 
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7.4 参数 

点击菜单栏的“参数”，再点击菜单里的“参数设定”。 

 

点击后显示如下窗口。 

 

(1) 参数值的写入(a) 

 选择设定变更的参数，点击“放大器写入”按钮，将设定变更的参数写入驱动器。 

 

(2) 参数值的核对(b) 

 点击“核对”按钮，核对显示中的所有参数值和驱动器的参数值。 

 

(3) 参数值的批量读取(c) 

 点击“批量读取”按钮，显示从驱动器读取的全部参数值。 

 

g h i j k l 

c a b d e f 
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(4) 参数值的批量写入(d) 

 点击“批量写入”按钮，写入驱动器的全部参数。 

 

(5) 参数值初始值的显示(e) 

 点击“初期设定”按钮，显示各参数的初期值。 

 

(6) 参数的基本设定(g) 

 进行控制模式选择或绝对位置系统选择等基本设定。 

 

(7) 基本设定参数(h) 

 进行驱动器的基本设定。选择要设定变更的参数,在“设定值”输入栏输入新的值

后按“Enter”。 

 

(8) 增益・滤波器参数(i) 

 调整增益时手动设定。选择要设定变更的参数,在“设定值”输入栏输入新的值后

按“Enter”。 

 

(9) 扩展设定参数(j) 

 进行LECSC□-□驱动器特有设定。选择要设定变更的参数,在“设定值”输入栏输

入新的值后按“Enter”。 

 

(10)输入输出设定参数(k) 

 变更驱动器输入输出软元件时使用。选择要设定变更的参数,在“设定值”输入栏

输入新的值后按“Enter”。 

 

(11)参数模块(l) 

 进行参数写入的可否设定。 

 

(12)参数数据文件的读取 

 读取保存到文件夹的参数值。读取是在菜单栏的“项目”菜单里进行的。 

 

(13)参数值的保存 

 将窗口显示的所有参数值保存到指定文件夹。保存是在菜单栏的“项目”菜单里

进行的。 

 

(14)参数一览的打印 

 打印窗口显示的所有参数值。打印是在菜单栏的“项目”菜单里进行的。 

 

(15)参数一览窗口的关闭( ) 

 点击“结束”按钮，关闭窗口。因为不能进行(1)参数值的写入及(4)参数值的批

量写入，所以如果按“结束”按钮，参数值变更无效。 
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7.5 位置点参数表 

要点  
 
● 参数设定界面中,设定的参数№PA05值与位置点参数表一览界面的STM(进给长倍

率)的值不联动。位置点参数表一览界面的STM(进给长倍率)的值要与参数№PA05

设定的值相同。 
 

 

点击菜单栏的“位置点数据”，再点击菜单的“位置点参数表”。 

 

点击后显示如下窗口。 

 

(1) 位置点参数表数据的写入(a) 

 选择变更的位置点参数表数据，点击“放大器写入”按钮，写入变更到驱动器的

位置点参数表数据。 

 

(2) 位置点参数表数据的核对(b) 

 点击“核对”按钮，核对所有显示数据和驱动器数据。 

 

(3) 位置点参数表数据的批量读取(c) 

 点击“批量读取”按钮，显示从驱动器读取的全部位置点参数表数据。 

c a b d h 

f 

e 

g 



 

7 -  9 

 

7．安装软件（MR Configurator） 

 

(4) 位置点参数表数据的批量写入(d) 

 点击“批量写入”按钮，将所有的位置点参数表数据写入驱动器。 

 

(5) 位置点参数表数据的插入(e) 

 点击“插入”按钮，在选择的位置点参数表№前插入1行。选择的位置点参数表№

之后的行逐一下移。 

 

(6) 位置点参数表数据的删除(f) 

 点击“删除”按钮，删除选择的位置点参数表№上的所有数据。选择的位置点参

数表№之后的行逐一上移。 

 

(7) 位置点参数表数据的的变更(g) 

 选择想变更的数据，输入新的数值并按“Enter”。 

 

(8) 位置点参数表数据文件的读取 

 读取保存到文件夹的位置点参数表数据。读取是在菜单栏的“项目”菜单里进行

的。 

 

(9) 位置点参数表数据的保存 

 将窗口显示的所有位置点参数表数据保存到指定文件夹。保存是在菜单栏的“项

目”菜单里进行的。 

 

(10)位置点参数表数据的打印 

 打印窗口显示的所有位置点参数表数据。打印是在菜单栏的“项目”菜单里进行

的。 

 

(11)位置点参数表数据一览窗口的关闭(h) 

 点击“结束”按钮，关闭窗口。 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

7.6 软元件设定 

要点  
 
● 软元件作为外部输入输出信号使用时，通过在此所示的软元件设定分配软元件后，

需要再设定参数№PD12、PD14。 
 

 

(1) 设定界面的打开方法 

 点击菜单栏的“参数”，再点击菜单里的“软元件设定”。 

 

 点击后显示如下窗口。 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

(2) 界面说明 

(a) DIDO软元件设定窗口界面 

 驱动器的软元件分配界面。显示驱动器引脚分配状态。 

 

① 功能分配的读取(a) 

 点击“读取”按钮，读取从驱动器分配到各引脚的所有功能。 
 

② 功能分配的写入(b) 

 点击“写入”按钮，将所有功能分配的引脚写入驱动器。 
 

③ 功能分配的核对(c) 

 点击“核对”按钮，核对驱动器内功能分配和界面上的软元件信息。 
 

④ 功能分配的初始设定(d) 

 点击“初期设定”按钮，功能分配初始化。 

 

c 

a 

b 

d 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

(b) DIDO功能显示窗口界面 

 选择分配到引脚的软元件的界面。 

 输入软元件功能、输出软元件功能显示的功能是可分配。 

 

 将点数移动到分配功能处。请保持现状拖放到DIDO软元件设定窗口想分配的

引脚处。 
 

① 分配确认・自动ON设定(a) 

 显示分配一览和自动ON设定的界面。 

 详细内容请参考本节(2)(c)。 
 

② 结束(b) 

 点击“结束”按钮，关闭窗口。 

 

b 

a 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

(c) 功能软元件分配确认・自动ON设定窗口界面 

 点击DIDO功能显示窗口的“分配确认・自动ON设定”按钮，显示以下窗口。 

 

 分配功能用〇表示。 

 自动ON分配的功能用灰色表示。可自动ON功能的状态下，希望自动ON时请点

击对应的格。再单击一次则解除。 
 

① 功能分配的自动ON读取(a) 

 点击“读取”按钮，从驱动器读取自动ON设定的功能。 
 

② 功能分配的自动ON写入(b) 

 点击“写入”按钮，将当前自动ON设定功能写入驱动器。 
 

③ 功能分配的自动ON核对(c) 

 点击“核对”按钮，核对当前驱动器内的自动ON设定与界面上的自动ON

设定。 
 

④ 功能分配的自动ON初始设定(d) 

 点击“初期设定”按钮，自动ON设定初始化。 
 

⑤ 功能软元件分配确认・自动ON设定窗口的关闭(e) 

 点击“结束”按钮，关闭窗口。 

 

e 

d 
c 
b 

a 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

7.7 试运行 

注意 

 
● 试运行模式下进行机械动作确认的场合，请在确认强制停止(EMG)等安全装置

的作动情况后再使用。 

● 发生动作异常的场合，请使用强制停止(EMG)停止运行。 
 

 

7.7.1 JOG运行 

要点  
 
● 关于程序运行，请参考安装软件（MR Configurator）的手册。 

● 强制停止(EMG)・正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)的软元件若是OFF状

态，则伺服电机不作动。是否用自动ON设定打开这些软元件，请用软元件设定作

为外部输入信号进行分配，并在DOCOM间打开。(参考7.6节) 
 

 

点击菜单栏的“试运行”，再点击菜单里的“JOG运行”。 

 

点击后进入试运行模式，显示确认窗口。 

 

点击“OK”按钮，显示JOG运行的设定界面。 

伺服ON中，显示下方的运行停止状态的确认窗口。 

 

伺服OFF时，确认是否为运行停止状态，点击“OK”按钮显示JOG运行的设定界面。 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

(1) 伺服电机旋转速度的设定(a) 

 将新的数值输入“电机旋转速度”的输入栏，点击“Enter”。 

 

(2) 加减速时间常数的设定(b) 

 将新的数值输入“加减速时间常数”的输入栏，点击“Enter”。 

 

(3) 启动按钮操作方法的选择 

 仅在按下按钮期间运行的场合，请勾选复选框。按“停止”按钮或“软件强制停

止”按钮结束运行的场合，请取消勾选复选框。 

 

(4) 伺服电机的启动(c，d) 

(a) 按“停止”按钮或“软件强制停止”按钮停止运行 

的场合 

 点击“正转”按钮，伺服电机向CCW方向旋转。 

 点击“反转”按钮，伺服电机向CW方向旋转。 
 

(b) 仅在按下按钮期间运行的场合 

 按“正转”按钮时伺服电机向CCW方向旋转。 

 按“反转”按钮时伺服电机向CW方向旋转。 

 

(5) 伺服电机的停止(e) 

(a) 按“停止”按钮或“软件强制停止”按钮停止运行 

的场合 

 点击“停止”按钮，伺服电机停止旋转。 
 

(b) 仅在按下按钮期间运行的场合 

 离开“正转”按钮或“反转”按钮，伺服电机停止旋转。 

 

(6) LSP、LSN(行程末端)的自动 ON 设定(g) 

 LSP、LSN自动ON的场合勾选复选框。选择后，外部信号LSP、LSN信号将被无视。 

 

a 

b 

g 

c 

d 

e 

h 

f 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

(7) 伺服电机的软件强制停止(h) 

 点击“软件强制停止”按钮，伺服电机马上停止旋转。“软件强制停止”按钮生

效时，不能使用“正转”“反转”按钮。再次点击“软件强制停止”按钮，“正

转”“反转”按钮生效。 

 

(8) JOG 运行窗口的关闭(f) 

 点击“结束”按钮，解除JOG运行模式，关闭窗口。 

 

(9) 向 CC-Link 运行模式切换 

 从试运行模式切换到CC-Link运行模式时，请关闭驱动器电源。 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

7.7.2 定位运行 

要点  
 
● 强制停止(EMG)・正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)的软元件若是OFF

状态，则伺服电机不作动。是否用自动ON设定打开此软元件，请用软元件设定

作为外部输入信号进行分配，并在DOCOM间打开。(参考7.6节) 
 

 

点击菜单栏的“试运行”，再点击菜单里的“定位运行”。 

 

点击后进入试运行模式，因此显示确认窗口。 

 

点击“OK”按钮，显示定位运行的设定界面。 

伺服ON中，显示下方的运行停止状态的确认窗口。 

 

确认是否为运行停止状态后点击“OK”按钮，显示定位运行的设定界面。 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

 

(1) 伺服电机旋转速度的设定(a) 

 将新的数值输入“电机旋转速度”的输入栏，点击“Enter”。 

 

(2) 加减速时间常数的设定(b) 

 将新的数值输入“加减速时间常数”的输入栏，点击“Enter”。 

 

(3) 移动量的设定(c) 

 将新的数值输入“移动量”的输入栏，点击“Enter”。 

 

(4) 伺服电机的启动(d，e) 

 点击“正转”按钮，伺服电机向正转方向旋转。 

 点击“反转”按钮，伺服电机向反转方向旋转。 

 

(5) 伺服电机的暂停(f) 

 点击“暂停”按钮，伺服电机暂时停止旋转。 

 

(6) 伺服电机的再启动(g) 

 暂时停止时点击“再启动”按钮，继续开始旋转剩余的移动量。 

 

(7) 移动量的清除(h) 

 暂时停止时点击“剩余距离清除”按钮，清除剩余的移动量。 

 

(8) LSP、LSN(行程末端)的自动 ON 设定(i) 

 LSP、LSN自动ON的场合勾选复选框。选择后，外部信号LSP、LSN信号将被无视。 

 

(9) Z 相信号为止的移动的 ON 设定(j) 

 到移动量＋移动方向的最初Z相信号为止的移动的场合，勾选复选框。 

 

a 

b 

c 

i 

j 

k 

d 

e 

f 

g 

h 

i 

m 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

(10)脉冲移动量单位选择(k) 

 移动量可通过可选项按钮选择是指令输入脉冲单位还是编码器脉冲单位。 

 

(11)伺服电机的软件强制停止(l) 

 点击“软件强制停止”按钮，伺服电机马上停止旋转。“软件强制停止”按钮生

效时，不能使用“正转”“反转”按钮。再次点击“软件强制停止”按钮，“正

转”“反转”按钮生效。 

 

(12)定位运行窗口的关闭(m) 

 点击“结束”按钮，解除定位运行模式，关闭窗口。 

 

(13)向 CC-Link 运行模式切换 

 从试运行模式切换到CC-Link运行模式时，请关闭驱动器电源。 

 

7.7.3 无电机运行 

要点  
 
● 绝对位置检出系统中不能正常恢复到原点位置。 

 
 

不连接伺服电机，对于外部输入信号，伺服电机正在实际作动时同样输出输出信号，

驱动器显示部显示状态。 

不连接伺服电机可以选择上位机或上位侧设备的顺序控制器顺序。 

点击菜单栏的“试运行”，再点击菜单里的“无电机运行”。 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

点击后显示如下窗口。 

 

(1) 无电机运行的执行(a) 

 电机“执行”按钮，进行无电机运行。 

 

(2) 无电机运行的执行结束(b) 

 点击“结束”按钮，关闭窗口。 

 但是，只按“结束”按钮不能解除无电机运行。解除无电机运行，需将驱动器电

源OFF→ON，切换到CC-Link运行模式。 

 

7.7.4 输出信号(DO)强制输出 

无论驱动器输出信号的输出条件如何，都可进行各输出信号的强制ON/OFF。 

点击菜单栏的“试运行”，再点击菜单里的“DO强制输出”。 

 

点击后进入试运行模式，显示确认窗口。 

 

 

a b 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

点击“OK”按钮，显示DO强制输出的设定界面。 

伺服ON中的场合，显示运行停止状态的确认窗口。 

 

确认是否为运行停止状态后点击“OK”按钮，显示DO强制输出的设定界面。 
 

点击后显示如下窗口。 

 

(1) 信号的 ON/OFF 设定(a，b) 

 选择信号名或引脚号，点击“ON”按钮或“OFF”按钮，将各种信号状态写入驱动

器。 

 

(2) DO 强制输出窗口的关闭(c) 

 点击“结束”按钮，解除DO强制输出模式，关闭窗口。 

 

(3) 向 CC-Link 运行模式的切换 

 从试运行模式切换到CC-Link运行模式时，请关闭驱动器电源。 

 

a 

b 

c 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

7.7.5 1步进进给 

要点  
 
● 强制停止(EMG)・正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)的软元件若是OFF状

态，则伺服电机不作动。是否用自动ON设定打开此软元件，请用软元件设定作为

外部输入信号进行分配，并在DOCOM间打开。(参考7.6节) 

● 1步进进给运行不能在等分分度定位运行中使用。 
 

 

根据设定的位置点参数表№运行。 

点击菜单栏的“试运行”，再点击菜单里的“1步进进给”。 

 

点击后进入试运行模式，显示确认窗口。 

 

点击“OK”按钮，显示1步进进给的设定界面。 

伺服ON中，显示下方运行停止状态的确认窗口。 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

请确认是否为运行停止状态再电机“OK”按钮。 

 

(1) 位置点参数表№的设定(a) 

 将位置点参数表№输入“位置点参数表№”输入栏，按“Enter”。 

 

(2) 伺服电机的启动(b) 

 点击“启动”按钮，伺服电机旋转。 

 

(3) 伺服电机的暂停(c) 

 点击“暂停”按钮，伺服电机暂时停止旋转。 

 

(4) 伺服电机的停止(c) 

 伺服电机暂停时再次点击“暂停”按钮，清除剩余移动量。 

 

(5) 伺服电机的再启动(d) 

 暂时停止时点击“再启动”按钮，继续开始旋转剩余的移动量。 

 

(6) 移动量的清除(e) 

 暂时停止时点击“剩余距离清除”按钮，清除剩余的移动量。 

 

(7) 伺服电机的软件强制停止(f) 

 点击“软件强制停止”按钮，伺服电机马上停止旋转。“软件强制停止”按钮生

效时，不能使用“启动”。再次点击“软件强制停止”按钮,“启动”按钮生效。 

 

(8) 1 步进进给窗口的关闭(g) 

 点击“结束”按钮，解除1步进进给模式，关闭窗口。 

 

(9) 向 CC-Link 运行模式的切换 

 从试运行模式切换到CC-Link运行模式时，请关闭驱动器电源。 
 

a b 

c 

d 

e 

f 

g 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

7.8 报警 

7.8.1 报警显示 

要点  
 
● 发生报警时点击菜单等操作时，显示如下信息窗口。如下窗口是发生了编码器异

常1(16)的场合。 

 

 
 

可以显示当前发生的报警。 

显示当前发生的报警，点击菜单栏的“报警”，再点击菜单里的“报警显示”。 

 

点击后显示如下窗口。 

 

b a 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 
(1) 当前报警显示 

 显示报警序号和报警名称、发生要因、报警发生时间。 

如下窗口是发生编码器异常1(16)的场合。 

 

(2) 报警复位(a) 

 点击“报警复位”按钮，复位当前报警，清除窗口显示的报警。此时的报警作为

最新报警被保存。 

 

(3) 当前报警结束(b) 

 点击“结束”按钮，关闭窗口。 

 

7.8.2 报警发生时的数据总括显示 

显示发生报警时的监控数据。 

显示监控数据，点击菜单栏的“报警”，再点击菜单里的“报警发生时”。 

 

点击后显示如下窗口。 

 

 



 

7 -  26 

 

7．安装软件（MR Configurator） 

 

点击“读取”按钮，从驱动器读取报警发生时的监控数据，显示如下内容。 
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7．安装软件（MR Configurator） 

 

7.8.3 报警履历 

点击菜单栏的“报警”，再点击菜单里的“报警履历”。 

 

点击后显示如下窗口。 

 

(1) 报警履历的显示 

 显示最新6个报警履历。履历序号小的是最新的报警。 

 

(2) 报警履历的清除(a) 

 点击“报警履历清除”按钮，清除驱动器记忆的报警履历。 

 

(3) 报警履历显示窗口的关闭(b) 

 点击“结束”按钮，关闭窗口。 

 

 

a b 
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8．一般的增益调整 

 

第 8章 一般的增益调整 

要点  
 
● 在进行增益调整时，请确认设备不是在伺服电机最大转矩下运行。如果设备在超

过最大转矩状态下运行，有可能发生设备振动等预期之外的动作。应考虑设备的

个体差异进行有余量的调整。建议将运行中的伺服电机发生的转矩设定为伺服电

机最大转矩的90%以下。 
 

 

8.1 调整方法的种类 

8.1.1 单个驱动器的调整 

单个驱动器的增益调整如下所示。增益调整需先执行自动调谐模式1。无法获得满意的

调整时，请按自动调谐模式2、手动模式的顺序进行调整。 

 

(1) 增益调整模式说明 
 

增益调整模式 参数№PA08的设定 负载惯量比的推断 自动设定参数 手动设定参数 

自动调谐模式1 

(初始值) 

0001 通常推断 GD2(参数№PB06) 

PG1(参数№PB07) 

PG2(参数№PB08) 

VG2(参数№PB09) 

VIC(参数№PB10) 

参数№PA09的响应性设

定 

自动调谐模式2 0002 参数№PB06的值固定 PG1(参数№PB07) 

PG2(参数№PB08) 

VG2(参数№PB09) 

VIC(参数№PB10) 

GD2(参数№PB06) 

参数№PA09的响应性设

定 

手动模式 0003  GD2(参数№PB06) 

PG1(参数№PB07) 

PG2(参数№PB08) 

VG2(参数№PB09) 

VIC(参数№PB10) 

插补模式 0000 通常推断 GD2(参数№PB06) 

PG2(参数№PB08) 

VG2(参数№PB09) 

VIC(参数№PB10) 

PG1(参数№PB07) 
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(2) 调整的顺序和模式的使用方法 

 

 

使用方法 

匹配2轴以上的位置增益(PG1)

时使用。一般不用于其他场合。 

 

仅通过更改响应设置可调整的

模式。 

首先，请在此模式下调整。 

 

 

 

不满足自动调谐模式1的条件等

场合，负载惯量比不能正确推算

等场合使用。 

 

 

 

希望快速设定等场合，可以手动

调整所有增益。 

 

 

 

8.1.2 通过安装软件（MR Configurator）调整 

可以在个人电脑上运行的设置软件（MR Configurator）与所组合驱动器的功能及调整

如下所示。 
 

功能 内容 调整内容 

机械分析 设备和伺服电机组合的状态下，通过计算机侧

给予伺服随机的加振指令并测量设备的响应

性，可以测出设备系统的特性。 

・掌握机械共振的频率，决定机械共振抑制滤

波器的陷波频率。 

・可以应机械特性自动设置最佳增益。此调整

适用于机械共振较大的机器，且对整定时间

没有要求的简单调整。 

增益搜索 在往复定位指令下执行增益搜索，测量增益自

动变化时的整定特性。且自动搜索整定时间最

短的增益。 

・可以自动设置增益使定位整定时间最短。 

机械模拟 能够根据机械分析器结果在个人电脑上模拟

机器定位整定时的响应状况。 

・可以在个人计算机上优化增益调整和指令

形式。 

 

END 

2 轴以上插补？ 

START 

运

行 

自动调谐模式 2 

O

K 
？ 

OK ？ 

手动模式 

O

K 
？ 

No 

Yes 

No 

Yes 

No 

Yes 

No 

Yes 

自动调谐模式 1 

运行 

插补模式 

运

行 
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8.2 自动调谐 

8.2.1 自动调谐模式 

驱动器内置自动调谐功能,可实时推断机械特性(负载惯量比)并根据其数值自动设置

最适合的增益。该功能能够简单进行驱动器的增益调整。 

 

(1) 自动调谐模式1 

 驱动器在出厂时设定为自动调谐模式1。 

 通过该模式推断通常情况下的机械负载惯量比，然后自动设定最合适的增益。 

 根据自动调谐模式1自动调整的参数如下表。 
 

参数№ 简称 名称 

PB06 GD2 对伺服电机的负载惯量比 

PB07 PG1 模型控制增益 

PB08 PG2 位置控制增益 

PB09 VG2 速度控制增益 

PB10 VIC 速度积分补偿 

 

要点  
 
● 不满足以下所有条件时，自动调谐模式1可能无法正常运行。 

・达到2000r/min的时间在5s以下的加减速时间常数。 

・转速在150r/min以上。 

・对伺服电机的负载惯量比在100倍以下。 

・加减速转知在额定转矩的10%以上。 

● 在加减速过程中存在会施加强烈的干扰转矩的运行条件或者使用摇动过大的设备

也可能不能正常运行该功能。此时请通过自动调谐模式2或者手动模式调整增益。 
 

 

(2) 自动调谐模式2 

 自动调谐模式2在自动调谐模式1不能正常进行增益调整时使用。在此模式下不能

进行负载惯量比的推断，因此请设置正确的负载惯量比(参数№PB06)的值。 

 根据自动调谐模式2自动调整的参数如下表。 
 

参数№ 简称 名称 

PB07 PG1 模型控制增益 

PB08 PG2 位置控制增益 

PB09 VG2 速度控制增益 

PB10 VIC 速度积分补偿 
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8.2.2 自动调谐模式的动作 

以下所示为实时自动调谐的结构图。 

 

如果使伺服电机加减速运行，惯量比推算部分将始终根据伺服电机的电流与伺服电机

转速来推算负载惯量比。推算结果将写入参数№PB06(对伺服电机的负载惯量比)。该结

果能够在安装软件（MR Configurator）的状态显示画面确认。 

如果已知负载惯量比的值或者不能正常推算，请选择“自动调谐模式2"(参数№PA08：

0002)停止对负载惯量比的推算(上图的开关断开)，手动设置负载惯量比(参数№PB06)。 

通过所设置的负载惯量比(参数№PB06)的值与响应性(参数№PA09)，根据内部的增益

表自动设置最适合的控制增益。 

电源接通后自动调谐结果每60分钟保存一次，存储在驱动器的EEP-ROM中。接通电源时，

保存的EEP-ROM中的各控制增益值作为初始值进行自动调谐。 

 

要点  
 
● 在运行期间如果负载突变，惯量比的推算可能临时发生错误。这种情况下，请选

择“自动调谐模式2"(参数№PA08：0002)并在参数No. 设置正确的负载惯量比(参

数№PB06)。 

● 将自动调谐模式1或者自动调谐模式2的任意一个的设定变为手动模式的设定时，

当前的控制增益以及负载惯量比推算值保存在EEP-ROM。 
 

 

伺服 

电机 

控制增益 
PG1 ， PG2 ， VG2 
VIC 

电流控制 

负载惯量比 

推算部分 
增

益 

电

缆 

参数№PB06 
负载惯量比推算值 

响应性设定 选择增益调整模式 

参数№PA08 

＋ 
－ 

＋ 
－ 

实时自动调谐部分 
在 0、1 打开 

开

关 

电流反馈 

位置·速度反馈 

速度反馈 

负载惯量比 

编码器 
指令 

自动设定 

参数№PA09 

0 0 0 
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8.2.3 自动调谐的调整步骤 

出厂时自动调谐有效，所以只要运行伺服电机时，就会自动设定适合机械的最合适增

益。根据需要，只要变更响应性设定的值就能完成调整。以下所示为调整步骤。 

 

 

自动调谐调整 

反复加减速 

是否满足自动调谐 

的条件？ 
（负载惯量比推算 

       困难） 

负载惯量比推算 
值是否稳定？ 

设定到自动调谐模式 2（参数 No. 

PA08：0002），手动设定负载转动 

惯量比（参数 No.PB06）。 

在不产生振动的水平下，调整所 

期望的响应性设定。 

进入手动模式 

是否满足要求性能？ 

E N D 

Yes 

No 

Yes 

No 

No 

Yes 

反复加减速 
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8.2.4 自动调谐模式的响应性设定 

设定整个伺服系统的响应性(参数№PA09)。响应性设定越大应对指令的适应性和调整

时间就越短，但是设定过大时，会发生振动情况。因此，请在不发生振动的范围内对期

望得到的响应性进行设定。 

由于机械共振超过100Hz而使响应性设定不能增加到期望值的场合，可以通过滤波器调

谐模式(参数№PB01)或机械共振抑制滤波器(参数№PB13～PB16)抑制机械共振。通过抑

制机械共振，也可能会提高响应性。滤波器调谐模式、机械共振抑制滤波器的设定请参

考9.3节。 

 

参数№PA09的设定 

响应性设定 

机械的特性 

机械刚性 
机械共振频率 

向导[Hz] 
对应设备的参考标准 

1 低 10.0 

 

2 

 

11.3 

3 12.7 

4 14.3 

5 16.1 

6 18.1 

7 20.4 

8 23.0 

9 25.9 

10 29.2 

11 32.9 

12 37.0 

13 41.7 

14 47.0 

15 52.9 

16 
中 

59.6 

17 67.1 

18 

 

75.6 

19 85.2 

20 95.9 

21 108.0 

22 121.7 

23 137.1 

24 154.4 

25 173.9 

26 195.9 

27 220.6 

28 248.5 

29 279.9 

30 315.3 

31 355.1 

32 高 400.0 

 

自动插入设备 
贴片机 
焊装机 

大型搬运 

手臂机器人 

高精度作业设备 

一般工作机械搬运机 
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8.3 手动模式 

当自动调谐无法满足调整的需要时，可以根据所有的增益进行手动调整。 

 

要点  
 
● 发生机械共振的场合，可以通过滤波器调谐模式(参数№PB01)或机械共振抑制滤

波器(参数№PB13～PB16)抑制机械共振。(参考9.1节) 
 

 

(1) 速度控制 

(a) 参数 

 增益调整时使用的参数如下。 
 

参数№ 简称 名称 

PB06 GD2 对伺服电机的负载惯量比 

PB07 PG1 模型控制增益 

PB09 VG2 速度控制增益 

PB10 VIC 速度积分补偿 

 

(b) 调整步骤 
 

步骤 操作 内容 

1 使用自动调谐进行大致的调整。请参考8.2.3项。  

2 将自动调谐的设定变更为手动模式(参数№PA08:0003)。  

3 
请设置负载惯量与伺服电机惯量比的推算值。(如果利用自动调谐

得到的推算值正确，则不需要更改设置。) 

 

4 
将模型控制增益设定为较小值。 

将速度积分补偿设定为较大值。 

 

5 
在不发生振动和异常声音的范围内逐渐增大速度控制增益，发生振

动时再减小一点。 

增大速度控制增益。 

6 
在不出现振动的范围内减小速度积分补偿，发生振动时稍微恢复。 减小速度积分补偿的时间

常数。 

7 逐渐增大模型控制增益，发生超调时稍微恢复。 增大模型控制增益。 

8 

当由于机械系统的共振等原因无法增大增益，不能获得所期望的的

响应性时，在通过自适应调谐模式及机械共振抑制滤波器对共振进

行抑制之后，执行步骤2・3可能会提高响应性。 

抑制机械共振。 

参考9.2・9.3节 

9 检查整定特性和旋转状态，同时对各增益进行微调整。 微调整 
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(c) 调整内容 

① 速度控制增益(VG2：参数№PB09) 

决定速度控制环路响应性的参数。增大此设定值时，响应性提高，但设定值

太大，机械系统容易发生振动。实际的速度环路的响应频率如以下公式。 

 

速度环路响应频率(Hz)＝
2π×ント比)対する負荷慣性モーメ(1＋サーボモータに

速度制御ゲイン設定値
 

 

② 速度积分补偿(VIC：参数№PB10) 

 为消除与指令相应的静态偏差，速度控制环路采用比例积分控制。速度积

分补偿设定该积分控制的时间常数。若设定值大则响应性变差。但是，负载

惯量比较大或者机械系统有振动因素存在的场合，如果设定值没有增大到一

定程度，机械系统很容易发生振动。设定时请参考以下公式。 

 

速度积分补偿设定值(ms) 

≧
メント比設定値)に対する負荷慣性モー/(1＋サーボモータ速度制御ゲイン設定値

2000～3000
 

 

③ 模型控制增益(PG1：参数№PB07) 

 该参数决定对位置指令的响应性。增大模型控制增益时，对于位置指令的

适应变化性也变好。但如果增大过量，调整时容易发生超调(量)。 

 

模型控制增益的标准≦ 








8

1
～
4

1
×
)負荷慣性モーメント比る＋サーボモータに対す(1

速度制御ゲイン設定値
 

 

(2) 位置控制 

(a) 参数 

 增益调整时使用的参数如下。 
 

参数№ 简称 名称 

PB06 GD2 对伺服电机的负载惯量比 

PB07 PG1 模型控制增益 

PB08 PG2 位置控制增益 

PB09 VG2 速度控制增益 

PB10 VIC 速度积分补偿 

 

速度控制增益设定值 

      （1+对伺服电机的负载惯量比） 

速度控制增益设定值/（1+对伺服电机的负载惯量比设定值） 

      （1+对伺服电机的负载惯量比） 

      速度控制增益设定值 
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(b) 调整步骤 
 

步骤 操作 内容 

1 使用自动调谐进行大致的调整。请参考8.2.3项。  

2 将自动调谐的设定变更为手动模式(参数№PA08:0003)。  

3 
请设置负载惯量与伺服电机惯量比的推算值。(如果利用自动调谐

得到的推算值正确，则不需要更改设置。) 

 

4 
将模型控制增益、位置控制增益设定为较小值。 

将速度积分补偿设定为较大值。 

 

5 
在不发生振动和异常声音的范围内逐渐增大速度控制增益，发生振

动时再减小一点。 

增大速度控制增益。 

6 
在不出现振动的范围内减小速度积分补偿，发生振动时稍微恢复。 减小速度积分补偿的时间

常数。 

7 逐渐增大位置控制增益，发生振动时稍微恢复。 增大位置控制增益。 

8 逐渐增大模型控制增益，发生超调时稍微恢复。 增大模型控制增益。 

9 

由于机械系统的共振等原因无法增大增益，不能获得所期望的的响

应性时，在通过自适应调谐模式及机械共振抑制滤波器对共振进行

抑制之后，执行步骤3～5会提高响应性。 

抑制机械共振。 

参考9.2・9.3节 

10 检查整定特性和旋转状态，同时对各增益进行微调整。 微调整 

 

(c) 调整内容 

① 速度控制增益(VG2：参数№PB09) 

 决定速度控制环路响应性的参数。增大此设定值时，响应性提高，但设定

值太大，机械系统容易发生振动。实际速度环路的响应频率如以下公式。 

 

速度环路响应频率(Hz)＝
2π×性モーメント比)モータに対する負荷慣＋サーボ(1

速度制御ゲイン設定値
 

 

② 速度积分补偿(VIC：参数№PB10) 

 为消除与指令相应的静态偏差，速度控制环路采用比例积分控制。速度积

分补偿设定该积分控制的时间常数。若设定值大则响应性变差。负载惯量比

较大或者机械系统有振动因素存在的场合，如果设定值没有增大到一定程

度，机械系统很容易发生振动。设定时请参考以下公式。 

 

速度积分补偿设定值(ms) 

≧
モーメント比設定値)ータに対する負荷慣性定値/(1＋サーボモ速度制御ゲイン

2000～3000

設
 

 

速度控制增益设定值 

       （1+对伺服电机的负载惯量比） 

速度控制增益设定值/（1+对伺服电机的负载惯量比设定值） 
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③ 位置控制增益(PG2：参数№PB08) 

 决定对位置控制环路干扰的响应性。如果增大位置控制增益，对干扰的变

化会变小，但控制增益过大时，机械系统容易发生振动。 

 

位置控制增益的标准≦ 








8

1
～
4

1
×
)負荷慣性モーメント比る＋サーボモータに対す(1

速度制御ゲイン設定値
 

 

④ 模型控制增益(PG1：参数№PB07) 

 该参数决定对位置指令的响应性。增大模型控制增益时，对于位置指令的

适应变化性也变好，但是增大过量时，在调整时容易发生超调(量)。 

 

模型控制增益的标准≦ 








8

1
～
4

1
×
)負荷慣性モーメント比る＋サーボモータに対す(1

速度制御ゲイン設定値
 

 

速度控制增益设定值 

（1+对伺服电机的负载惯量比） 

速度控制增益设定值 

（1+对伺服电机的负载惯量比） 
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8.4 插补模式 

插补模式可以在X-Y表等中进行2轴以上的伺服电机的插补运行时，配合各轴的位置控

制增益使用。在该模式中，决定指令跟随性能的模型控制增益需手动设定，其他增益调

整用参数为自动设定。 

 

(1) 参数 

(a) 自动调整参数 

 以下参数通过自动调谐模式进行自动调整。 
 

参数№ 简称 名称 

PB06 GD2 对伺服电机的负载惯量比 

PB08 PG2 位置控制增益 

PB09 VG2 速度控制增益 

PB10 VIC 速度积分补偿 

 

(b) 手动调整参数 

 以下参数能够同时手动进行调整。 
 

参数№ 简称 名称 

PB07 PG1 模型控制增益 

 

(2) 调整步骤 
 

步骤 操作 内容 

1 设定为自动调谐模式。 设定为自动调谐模式1。 

2 
运行期间，提高响应设置(参数№PA09)，如果出现振动，将参数调

小。 

根据自动调谐模式1进行调

整。 

3 确认模型控制增益的值。 确认设定上限。 

4 设定插补模式(参数№PA08：0000)。 选择插补模式。 

5 
请将进行插补的所有轴的模型控制增益都设置为同一个值。此时，

请让模型控制增益对应最小轴的设定值。 
设定模型控制增益。 

6 
检查插补特性和旋转状态，同时对各增益以及响应性的设定进行微

调整。 
微调整。 

 

(3) 调整内容 

 模型控制增益(参数№PB07) 

 决定位置控制环路响应性的参数。增大模型控制增益时，对于位置指令的适应变

化性也变好，但是增大过量时，在调整时容易发生超调(量)。滞留脉冲量按照以下

公式进行设定。 

 

累积脉冲量(pulse)＝

制御ゲイン設定値モデル

se)262144(pul×
60

)回転速度(r/min

 

 

旋转速度（r/min） 

模型控制增益设定值
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9．特殊调整功能 

 

第 9章 特殊调整功能 

要点  
 
● 本章所示的功能一般情况下无需使用。请在第8章的调整方法指导下无法获得满意

效果时使用。 
 

 

当机械系统中存在固有的共振点时，如果提高伺服系统的响应性，则机械系统有可能

会以该共振频率发生共振(振动及异响)。使用机械共振抑制滤波器和自适应调谐，能够

抑制机械系统的共振。 

 

`9.1 功能结构图 

 

9.2 自适应滤波器Ⅱ 

(1) 工作原理 

 自适应滤波器II(自适应调谐)是驱动器在一定的时间内对机械共振进行检测并自

动设置滤波器特性，对机械系统的振动进行抑制的功能。滤波器特性(频率·深度)

为自动设置，不需要注意机械系统的共振频率。 

機 
械 
系 
の 
応 
答
性

機械共振点

ノッチ周波数
周波数

ノッチ周波数
周波数

周波数

機 
械 
系 
の 
応 
答
性

機械共振点

周波数

ノ 
ッ 
チ 
深 
さ

ノ 
ッ 
チ 
深 
さ

 

机械共振大，频率低时 机械共振小，频率高时 

 

要点  
 
● 自适应调谐模式可应对的机械共振的频率约为100～2.25kHz。适应性振动抑制控

制对超出此范围的共振频率无效。 

● 适应性振动抑制控制对于有复杂共振特性的机械系统也可能无效。 
 

＋ 
－ 

速度控制 

机械共振抑制 
滤波器 2 

编码器 

电流指令 
低通 

滤波器 

参

数 № PB2
3 

参数 
№ PB16 

参数 
№ PB01 

自适应调谐 

手动设定 

机械共振抑制 
滤波器 

□ □ □ 1 

□ □ □ 2 

□ □ □ 0 

□ □ □ 1 

□ □ □ 0 □ □ 0 □ 

□ □ 1 □ 

伺服 

电机 

机械共振点 机械共振点 

频率 频率 

频率 频率 
陷波深度 陷波深度 

机
械
的
响
应
性 

机
械
的
响
应
性 

陷
波
深
度 

陷
波
深
度 
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(2) 参数 

 选择自适应调谐模式(参数№PB01)的动作。 

パラメータ№PB01

アダプティブチューニングモード選択

0 0 0  

设定值 滤波器调整模式 自动设定的参数 

0 滤波器OFF (注) 

1 自适应调谐模式 
参数№PB13 

参数№PB14 

2 手动模式  

注. 参数№PB13・PB14固定为初始值。 

 

选择自适应调谐模式 

参数№PB01 
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(3) 自适应调谐模式步骤 

 

 

结

束 

自适应调谐 

运

行 

达到目标响应？ 

一段时间后调谐自动结束。 

（参数№PB01 为“0002”或 

“0000”） 

 

降低响应性直到振动或异响消除。 

Yes 

No 

N

o 

Yes 

响应性设定上调。 

有振动或异响？ 

振动或异响消除？ 

使用机械分析器手动设定滤波器。 

Yes 

N

o 

执行自适应调谐或再执行。 

（请将参数№PB01 设为“0001”） 

原因 
・ 上调响应性直到机械的界限。 
・ 机械复杂，必须选择最合适的滤波器。 

振动或振荡较大的状态下，执行调谐也不能推定时， 

请下调响应性设定直到达到振动标准。 
････････ 
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要点  
 
● “滤波器OFF”会使参数返回工厂初始值。 

● 进行自适应调谐时，在几秒钟内强制施加振动信号，所以振动声音会变大。 

● 进行自适应调谐时，最多10秒内检测出机械共振后生成文件。生成文件后，自动

转换为手动模式。 

● 自适应调谐是通过当前设定的控制增益生成最合适的文件夹。提高响应性设定后，

在发生振动时，请再次进行自适应调谐。 

● 自适应调谐是通过当前设定的控制增益生成最合适的陷波深度的文件夹。要进一

步提高机械共振的滤波效果时，请通过手动模式加深陷波深度。 
 

 

9.3 机械共振抑制滤波器 

（1) 工作原理 

 机械共振抑制滤波器是通过降低特定频率的增益来对机械系统的共振进行抑制的

滤波器功能(陷波滤波器)。可以设定降低增益的频率(陷波频率)与降低增益的深度

和宽度。 

ノッチ広さ

機 
械 
系 
の 
応 
答
性

機械共振点

ノ 
ッ 
チ 
特
性

ノッチ周波数
周波数

周波数

ノッチ深さ

 

 可以利用机械共振抑制滤波器1(参数№PB13・PB14)和机械共振滤波器2(参数

№PB15・PB16)来抑制两个共振频率的振动。滤波器调谐模式中适应性调谐的执行可

以自动调整机械共振抑制滤波器。适应性调谐为ON时，一段时间后将切换到手动模

式。手动模式时，利用机械共振抑制滤波器1进行手动设置。 

 

频率 

陷波频率 

机
械
的
响
应
性 

陷
波
特
性 

陷波宽度 

频率 

陷波深度 

机械共振点 
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機 
械 
系 
の 
応 
答
性

機械共振点

周波数

ノ 
ッ 
チ 
深 
さ

周波数

パラメータ№PB01・PB13・PB14 パラメータ№PB15・PB16

 

(2) 参数 

(a) 机械共振抑制滤波器 1(参数№PB13・PB14) 

 设置机械共振抑制滤波器1(参数№PB13・PB14)的陷波频率・陷波深度和陷

波宽度。 

 当适应性调谐模式(参数№PB01)设置为“手动模式”时，机械共振抑制滤波

器1的设定生效。 
 

(b) 机械共振抑制滤波器 2(参数№PB15・PB16) 

 机械共振抑制滤波器2(参数№PB15・PB16)的设定方法与机械共振抑制滤波

器1(参数№PB13・PB14)相同。但可以设定机械共振抑制滤波器2与滤波器调谐

模式的生效・失效无关。 

 

要点  
 
● 机械共振抑制滤波器对伺服系统来说是滞后因素。因此，设定错误的共振频率，

或者设定的陷波特性过深过宽时，振动可能会变大。 

● 机械共振频率不明时，可以按从高到低的顺序逐渐调低频率。振动最小时的抑制

频率就是最优设定值。 

● 陷波深度越深，机械共振抑制的效果越好。但是幅度过大会造成位相滞后，有时

反而会加强振动。 

● 陷波宽度越宽，机械共振抑制的效果越好。但是幅度过大会造成位相滞后，有时

反而会加强振动。 

● 使用安装软件（MR Configurator）的机械分析器可以测出机械特性。可以根据以

上得出结果决定所需要的陷波频率和深度。 
 

 

频率 

机
械
的
响
应
性 

陷
波
深
度 

频率 

机械共振点 

参数№PB1・№PB13・PB14       参数№PB15・PB16 
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9.4 高级振动抑制控制 

(1) 工作原理 

 希望抑制工件端振动和支撑架晃动等设备端发生的振动时，可使用振动抑制控制。

为防止设备晃动，对伺服电机侧的动作进行调整并定位。 

制振制御OFF
(通常制御)

モータ端

機械端

位
置

t

制振制御ON

モータ端

機械端

位
置

t

 

 执行高级振动抑制控制时(振动抑制控制调谐模式参数№PB02)，能够自动估算设

备末端的振动频率以抑制设备末端的振动。 

 另外，振动抑制控制调谐模式时，经过一定次数的作动后切换到手动模式。手动

模式下能够利用振动抑制控制振动频率设置(参数№PB19)和振动抑制控制共振频率

设置(参数№PB20)进行手动设置。 

 

(2) 参数 

 选择振动抑制控制调谐模式(参数№PB02)的动作。 

パラメータ№PB02

制振制御チューニングモード

0 0 0  

设定值 振动抑制控制调谐模式 自动设定的参数 

0 振动抑制控制OFF (注) 

1 
振动抑制控制调谐模式 

(高级振动抑制控制) 

参数№PB19 

参数№PB20 

2 手动模式  

注. 参数№PB19・PB20固定为初始值。 

 

电机端 

设备侧 

振动抑制控制 OFF 

（通常控制） 

位
置 

位
置 

振动抑制控制 ON 

电机端 

设备侧 

振动抑制控制调谐模式 

参数№PB02 
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要点  

● 自动调谐模式(参数№PA08)为自动调谐模式2(“0002”)或手动模式(“0003”)

时有效。 

● 振动抑制控制调谐模式可对应的机械共振频率为1.0Hz～100.0Hz。对于超出此范

围的振动，此功能无效。 

● 变更振动抑制控制相关的参数(参数№PB02・PB19・PB20・PB33・PB34)时，请先

停止电机再进行变更。可能会导致冲击。 

● 将振动衰减到停止位置的停止时间，设定到振动抑制控制调谐中的定位运行。 

● 若电机端的残留振动很小，振动抑制控制调谐可能无法正常进行推断。 

● 通过当前设定的控制增益，振动抑制控制调谐设定最合适的参数。提高响应性设

定时，请对振动抑制控制调谐再次设定。 
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(3) 振动抑制控制调谐模式步骤 

 

 

No 

设备侧的振动不能传到电机端， 

所以无法推定。 
响应性上调，直到达到模型位置 

增益设备侧的振动频率（振动抑 

制控制的界限）。 

振动抑制控制调谐模式 

运行 

达 到 目 标 响

应？ 

执行振动抑制控制调谐或再执行。 

（请将参数№PB02 设为“0001”） 

降低响应性直到工件端·设备的 

振动消除。 

结束 

Yes 

No 

No 

Yes 

响应性设定上调。 

工件端·设备振动过大？ 

工件端·设备的 

振动消除。 

用机械分析器或从设备侧的振动 

波形手动进行振动抑制控制。 

原因 
・ 

・ 

Yes 

作动一定次数后调谐自动结束。 

（参数№PB01 为“0002”或 

“0000”。） 

运行停止 

重新运行 
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(4) 振动抑制控制手动模式 

 用机器分析仪或外部测量仪器测量工件端振动和设备晃动，并设置振动抑制控制

振动频率(参数№PB19)和振动抑制控制共振频率(参数№PB20)，以手动设置振动抑

制控制。 

(a) 利用安装软件（MR Configurator）的机器分析仪或外部FFT设备确认振动 

峰值的场合 

 

(b) 当利用监视信号及外部传感器确认振动的场合 

t

モータ端振動
(溜りパルス)

位置指令周波数

t

外部加速度ピック信号など

制振制御振動周波数

制振制御共振周波数

同一値を設定してください。

振動周期[Hz] 振動周期[Hz]

 

要点  
 
● 当设备末端振动在电机端振动中没有表现出来时，即使设定电机端的振动频率也

不会有效果。 

● 通过机械分析器或外部FFT设备能够确认反共振频率和工作频率时，不是设定相同

值，而是分别设定后抑制振动效果会更好。 

● 若模型控制增益(参数№PB07)值和振动频率及共振频率的关系为下述场合，则无

抑制振动效果。请降低响应性设定等降低PG1后再进行设定。 

π2

1
(1.5×PG1)＞振动频率 

 

1Hz 

ゲイン 特性 

位相 

－90deg. 

100Hz 

振动抑制控制振动频率 

（反共振频率） 

参数№PB19 

振动抑制控制振动频率 

参数№PB20 
100Hz 以上的共振 

为对象外。 

增益特性 

电机端振动 

（累积脉冲） 

位置指令频率 

振动周期[Hz] 振动周期[Hz] 振动抑制控制振动频率 

振动抑制控制共振频率 

请设定同一值。 

外部加速度 BIC 信号等 

相位 

-90deg 
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9.5 低通滤波器 

(1)工作原理 

 使用滚珠丝杆等时，若提高伺服系统的响应性，有时在高频率段会产生机械共振。

为防止该现象发生，出厂初始值中转矩指令相应的低通滤波器是生效的。该低通滤

波器的过滤频率按以下公式自动调谐。 

 

滤波器频率(rad/s)＝ 10
1＋GD2

VG2
  

 

 如果将参数№PB23设定为“□□1□”，可以利用参数№PB18进行手动设定。 

 

(2) 参数 

 设定低通滤波器(参数№PB23)的动作。 

ローパスフィルタ選択

0：自動設定(初期値)

1：マニュアル設定(パラメータ№PB18の設定値)

パラメータ№PB23

 

9.6 增益切换功能 

能够切换增益的功能。能够在伺服电机旋转中和停止中切换增益，也可在运行中通过

输入软元件切换增益。 

 

9.6.1 用途 

该功能在以下情况使用。 

 

(1) 希望增大伺服锁定中的增益，但又要为抑制旋转时的驱动噪音而想减小增益时。 

 

(2) 为缩短停止调整时间希望提高调整时的增益时。 

 

(3) 由于停止中负载惯量比会发生较大的变化(台车上装载较大搬运物体时等)，为确保

伺服系统的稳定性，想要通过输入软元件改变增益时。 

 

选择低通滤波器 

0：自动设定（初始值） 

1：手动设定（参数№PB18 的设定值） 

参数№PB23 
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9.6.2 功能模块图 

通过增益切换选择CDP(参数№PB26)・增益切换条件CDS(参数№PB27)基于所选条件，

切换实际回路有效的控制增益PG2・VG2・VIC以及GD2。 

 

 

指令脉冲频率 ＋ 
－ 

累积脉冲 

模型速度 

输入软元件 CDP 

比较器 

切换 

CDP 
参数№PB26 

GD2 
参数№PB06 

＋ 
－ 

＋ 
－ 

GD2B 
参数№PB29 

有效的 
GD2 值 

PG2 
参数№PB08 

PG2B 
参数№PB30 

有效的 
P

G 
2 值 

VG2 
参数№PB09 

VG2B 
参数№PB31 

有效的 
V

G 
2 值 

VIC 
参数№PB10 

VICB 
参数№PB32 

有效的 
VIC 值 

CDS 
参数№PB27 

VRF1 
参数№PB19 

V RF 1 B 
参数№PB33 

有效的 
VRF1 值 

V RF2 
参数№PB20 

V RF2B 
参数№PB34 

有效的 
V RF2 值 
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9．特殊调整功能 

9.6.3 参数 

使用增益切换功能时，调整模式应将参数№PA08(自动调谐)设置为“□□□3”，并请

将增益调整模式设定为手动模式。在自动调谐模式下不能使用增益切换功能。 
 
参数№ 简称 名称 单位 内容 

PB06 GD2 对伺服电机的负载惯量比 倍 切换前的控制参数 

PB07 PG1 模型控制增益 rad/s 通过模型的位置和速度增益设置指令的响应性。通常有效。 

PB08 PG2 位置控制增益 rad/s  

PB09 VG2 速度控制增益 rad/s  

PB10 VIC 速度积分补偿 ms  

PB29 GD2B 增益切换 对伺服电机的负载惯量比 倍 设定切换后的伺服电机的负载惯量比。 

PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 rad/s 设定切换后的位置控制增益。 

PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 rad/s 设定切换后的速度控制增益。 

PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 ms 设定切换后的速度积分补偿时间常数。 

PB26 CDP 增益切换选择  选择增益切换条件。 

PB27 CDS 增益切换条件 kpps 

pulse 

r/min 

设定增益切换条件的值。 

PB28 CDT 增益切换时间常数 ms 对于增益切换时的变化可以设定相应的滤波器时间常数。 

PB33 VRF1B 增益切换振动抑制控制 

振动频率设定 

Hz 设定增益切换后的振动频率。 

PB34 VRF2B 增益切换振动抑制控制 

共振频率设定 

Hz 设定增益切换后的共振频率。 

 

(1) 参数№PB06～PB10 

 这些参数与通常的手动调整一致。进行增益切换时，能够变更对伺服电机的负载

惯量比・位置控制增益・速度控制增益以及速度累积补偿的值。 

 

(2) 增益切换 对伺服电机的负载惯量比(参数№PB29) 

 设置增益切换后对伺服电机的负载惯量比。如果负载惯量比没有变化，请与伺服

电机惯量比(参数№PB06)设置同一值。 

 

(3) 增益切换位置控制增益(参数№PB30)、增益切换速度控制增益(参数№PB31)、 

增益切换速度积分补偿(参数№PB32) 

 设定增益切换后的位置控制增益・速度控制增益・速度累计补偿。 
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9．特殊调整功能 

 

(4) 增益切换选择(参数№PB26) 

 设定增益切换的条件。用第1位以及第2位选择切换的条件。如果第一位设置为

“1”可以利用输入软元件的增益切换(RY(n＋2)8)进行切换。 

ゲイン切換え選択
次の条件で，パラメータ№PB29～PB32の設定値に基づ 
いて，ゲインが切り換わります。
0：無効
1：ゲイン切換え(RY(n＋2)8)
2：指令周波数(パラメータ№PB27の設定値)
3：溜りパルス(パラメータ№PB27の設定値)
4：サーボモータ回転速度(パラメータ№PB27の設定値)

0 0

ゲイン切換え条件
0：以上で有効(ゲイン切換え(RY(n＋2)8)がONで有効)
1：以下で有効(ゲイン切換え(RY(n＋2)8)がOFFで有効)

 

(5) 增益切换条件(参数№PB27) 

 在增益切换选择(参数No. PB26)中选择“指令频率”、“累积脉冲”或“伺服电

机速度”时，设置切换增益的水平。 

 设定单位如下。 
 

增益切换条件 单位 

指令频率 kpps 

累积脉冲 pulse 

伺服电机转速 r/min 

 

(6) 增益切换时间常数(参数№PB28) 

 在增益切换时，能够设定与各增益相对应的一阶滞后滤波器。在增益切换时的增

益差值很大时，用于缓和对机械的冲击等。 

 

增益切换 

在以下条件下，基于参数№PB29~ PB32 的设定值切换增益。 

0：无效 

1：增益切换(RY(n＋2)8) 

2：指令频率（参数№PB27 的设定值） 

3：累积脉冲（参数№PB27 的设定值） 

4：伺服电机旋转速度（参数№PB27 的设定值） 

增益切换条件 

0：以上有效（增益切换(RY(n＋2)8)打开时有效） 

1：以下有效（增益切换(RY(n＋2)8)关闭时有效） 
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9．特殊调整功能 

 

9.6.4 增益切换的动作 

举设定例进行说明。 

 

(1) 通过输入软元件选择增益切换的场合 

(a) 设定 
 

参数№ 简称 名称 设定值 单位 

PB06 GD2 对伺服电机的负载惯量比 4.0 倍 

PB07 PG1 模型控制增益 100 rad/s 

PB08 PG2 位置控制增益 120 rad/s 

PB09 VG2 速度控制增益 3000 rad/s 

PB10 VIC 速度积分补偿 20 ms 

PB29 GD2B 增益切换 对伺服电机的负载惯量

比 

10.0 倍 

PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 84 rad/s 

PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 4000 rad/s 

PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 50 ms 

PB26 CDP 增益切换选择 0001 

(通过输入软元件的ON/OFF 

切换增益) 

 

PB28 CDT 增益切换时间常数 100 ms 

PB33 VRF1B 增益切换 振动抑制控制 

振动频率设定 

设定增益切换后的振动频率。 Hz 

PB34 VRF2B 增益切换 振动抑制控制 

共振频率设定 

设定增益切换后的共振频率。 Hz 

 

(b) 切换时的动作 

ゲイン切換え(CDP) OFF ON OFF

切換え後ゲイン

CDT＝100ms

切換え前ゲイン各ゲインの変化

 

模型控制增益   100   

负载惯量与电机惯量比 4.0 → 10.0 → 4.0 

位置控制增益 120 → 84 → 120 

速度控制增益 3000 → 4000 → 3000 

速度积分补偿 20 → 50 → 20 

 

增益切换（CDP） 

 

 

 

 

 

各增益的变化 
切换前的增益 

切换后的增益 
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(2) 通过累积脉冲选择切换时 

(a) 设定 
 

参数№ 简称 名称 设定值 单位 

PB06 GD2 对伺服电机的负载惯量比 4.0 倍 

PB07 PG1 模型控制增益 100 rad/s 

PB08 PG2 位置控制增益 120 rad/s 

PB09 VG2 速度控制增益 3000 rad/s 

PB10 VIC 速度积分补偿 20 ms 

PB29 GD2B 增益切换 对伺服电机的负载惯量

比 

10.0 倍 

PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 84 rad/s 

PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 4000 rad/s 

PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 50 ms 

PB26 CDP 增益切换选择 0003 

(通过累积脉冲切换增益) 

 

PB27 CDS 增益切换条件 50 pulse 

PB28 CDT 增益切换时间常数 100 ms 

 

(b) 切换时的动作 

溜りパルス[pulse]

切換え後ゲイン

CDT＝100ms

切換え前ゲイン
各ゲインの変化

＋CDS

－CDS
0

指令パルス 溜りパルス

 

模型控制增益    100     

负载惯量与电机惯量比 4.0 → 10.0  → 4.0 → 10.0 

位置控制增益 120 → 84  → 120 → 84 

速度控制增益 3000 → 4000  → 3000 → 4000 

速度积分补偿 20 → 50  → 20 → 50 

 

累积脉冲（pulse） 

 

 

 

 

 

 

 

 

各增益的变化 
切换前的增益 

切换后的增益 

指令脉冲 累积脉冲 
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10．故障一览表 

 

第 10 章 故障一览表 
10.1 启动时的故障一览表 

注意 
 
● 请不要过度调整・变更参数，否则会造成产品作动不稳定。 

 
 

要点  
 
● 使用安装软件（MR Configurator）时，可以参考伺服电机不旋转原因等内容。 

 
 

下述内容是考虑到启动时可能发生的异常事项的对应措施。 
 
№ 启动流程 异常事项 调查事项 推测原因 参考 

1 接入电源 ・LED不亮灯。 

・LED闪烁。 

拔掉插头CN6・CN2・CN3也不能改

善。 

1. 电源电压不良。 

2. 驱动器故障。 

 

  拔掉插头CN6改善。 CN6电缆配线电源短路。 

  拔掉插头CN2改善。 1. 编码器电缆配线电源短路。  

2. 编码器故障。 

  拔掉插头CN3改善。 CN3电缆配线电源短路。 

  发生报警。 请参考10.4节排除原因。 10.4节 

2 打开伺服 

ON(RYn0) 

发生报警。 请参考10.4节排除原因。 10.4节 

伺服未锁定。 

(伺服电机转轴自由。) 

1. 确认是否准备完毕。 

2. 通过外部输入输出信号显示确认

伺服ON(RYn0)是否为ON。 

1. 伺服ON(RYn0)未接入。 

(配线错误) 

2. 没有向DICOM、DOCOM接入DC24V

电源。 

 

3 增益调整 低速时，旋转脉动(旋转

不安稳)较大。 

按下述要领实施增益调整。 

1. 加强自动调谐的响应性。 

2.反复进行3・4次以上加减速，完

成自动调谐。 

增益调整不良。  第8章 

负载转动惯量大，伺服电

机转轴左右振动。 

如果可以安全运行，反复进行3・4

次以上加减速，完成自动调谐。 
增益调整不良。 第8章 

4 循环运行 位置偏离。 确认指令脉冲累积、反馈脉冲累积、

伺服电机实际位置。 
通信指令不良・设备滑动等。  
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10.2 发生异常时的动作 

下述内容是产品运行中发生异常时的状态。 
 

异常部分 内容 
运行模式 

试运行 CC-Link运行 

伺服侧发生报警 
伺服运行 停止 停止 

CC-Link数据通信 继续 继续 

CC-Link通信异常 
伺服运行 停止 停止 

CC-Link数据通信 停止 停止 

上位设备异常・STOP 
伺服运行 继续 停止 

CC-Link数据通信 停止 停止 

伺服侧发生警告 
伺服运行 停止 继续 

CC-Link数据通信 继续 继续 

 

10.3 CC-Link 通信异常 

是指通信报警显示部的显示内容。驱动器内实际安装4个LED显示。 

 

L.RUN：更新数据正常接收，亮灯。若中断一段时间，则灭灯。 

SD   ：发送数据为“0”亮灯。 

RD   ：接收数据的履历检出亮灯。 

L.ERR：发送到主局的数据CRC，中止报错时亮灯。 
 

(注)通信报警显示部LED 
动作 

L.RUN SD RD L.ERR 

○ ◎ ◎ ◎ 正常通信，但有时会发生干扰信号使CRC报错。 

○ ◎ ◎ ● 正常通信 

○ ◎ ● ◎ 硬件异常 

○ ◎ ● ● 硬件异常 

○ ● ◎ ◎ 接收数据CRC报错，无应答。 

○ ● ◎ ● 数据未送达此局。 

○ ● ● ◎ 硬件异常 

○ ● ● ● 硬件异常 

● ◎ ◎ ◎ 查询响应，但更新接收CRC报错。 

● ◎ ◎ ● 硬件异常 

● ◎ ● ◎ 硬件异常 

● ◎ ● ● 硬件异常 

● ● ◎ ◎ 发给主局的数据CRC报错。 

● ● ◎ ● 数据未送达此局、因干扰信号此局无法接受数据。 

● ● ● ◎ 硬件异常 

● ● ● ○ 信号传输速率设定不正确 

● ● ○ ○ 局号设定不正确 

● ○ ○ ◎ 信号传输速率、局号设定中途变化(ERROR约0.4s间闪烁) 

● ● ● ● 
因中断电源、电源部位故障、断线等，不能接收数据。 

发生WDT报错(硬件异常) 

注. ○：亮灯  ●：灭灯  ◎：闪烁 
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10.4 发生报警・警告的场合 

要点  
 
● 请构建发生报警时可检知故障(ALM)并关闭伺服ON(RYn0)的回路。 

 
 

10.4.1 报警・警告一览表 

运行过程中发生异常时，显示报警或警告。发生报警・警告的场合，请根据10.4.2项、

10.4.3项进行恰当处理。如果发生报警，故障(ALM)为ON。 

排除报警原因后，可以通过报警解除栏中有○记号的任意方法解除。排除故障发生原

因后自动解除警告。 
 

 

   报警解除  
 

 显示 名称 

   (注3) 
安装软件（MR 
Configurator） 

 

(注2) 
警 
告 

A90 原点复位未完警告 

显示 名称 电源 
报警复位 

 A92 电池断线警告 

  OFF→ON  A96 原点设定错误警告 

      A98 软件限位警告 

报
警 

A10 电压不足 ○ ○ ○   A99 行程范围警告 

A12 存储器异常1(RAM) ○     A9D CC-Link警告1 

A13 锁定异常 ○     A9E CC-Link警告2 

A15 存储器异常2(EEP-ROM) ○     A9F 电池警告 

 A16 编码器异常1(电源接通时) ○     AE0 过再生警告 

 A17 基板异常 ○     AE1 超负载警告1 

 A19 存储器异常3(Flash-ROM) ○     AE3 绝对位置计数警告 

 A1A 电机组合异常 ○     AE6 伺服强制停止警告 

 A20 编码器异常2（运行时间中） ○     AE8 冷却扇旋转数降低警告 

 A21 编码器异常3（运行时间中） ○     AE9 主回路OFF警告 

 A24 主回路异常 ○ ○ ○   AEC 超负载警告2 

 A25 绝对位置消失 ○     AED 超输出功率警告 

 A30 再生异常 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 A31 过速度 ○ ○ ○     

 A32 过电流 ○       

 A33 过电压 ○ ○ ○     

 A35 指令脉冲频率异常 ○ ○ ○     

 A37 参数异常 ○       

 A45 主回路元件过热 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 A46 伺服电机过热 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 A47 冷却扇异常 ○       

 A50 超负载1 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 A51 超负载2 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 A52 误差过大 ○ ○ ○     

 A61 操作报警 ○ ○ ○     

 A8A 串行通信超时异常 ○ ○ ○     

 A8D CC-Link异常 ○ ○ ○     

 A8E 串行通信异常 ○ ○ ○     

 888 看门狗 ○       

注 1. 排除发生原因后,请冷却30分钟再使用。 

  2. 将RY(n＋1)A及RY(n＋3)A设为ON。 

  3. 点击安装软件（MR Configurator）的“报警显示”画面上的“安装软件”按钮，解除报警。 

   按参数单元的“STOP RESET”键，解除报警。 
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10.4.2 报警对应方法 

注意 

 
● 发生报警时请先消除报警起因，确保安全之后，再解除报警，重新运行。可能

会造成人员受伤｡ 

● 绝对位置消失(A25)的场合，请务必重新进行原点设定。可能会造成意外动作。 

● 请在报警发生的同时，关闭伺服(RYn0)，切断电源。 
 

 

要点  
 
● 发生下述报警时，请不要解除报警，可能反复运行设备。会造成驱动器・伺服电

机故障。排除故障原因的同时，请冷却30分后再运行。 

   ・再生异常(A30) 

   ・超负载1(A50) 

   ・超负载2(A51) 

● 报警的解除方法请参考10.4.1项。 
 

 

若发生报警，则故障(ALM)为ON，动态制动作动，伺服电机停止。此时显示部显示报警

№。 

请根据本项内容排除报警原因。使用安装软件MR Configurator）可参考发生原因｡ 
 
显示 名称 内容 发生要因 对策 

A10 电压不足 电源电压降低。 1. 电源电压低。 请修正电源。 

  LECSC2-□：AC160V以下 

LECSC1-□：AC83V以下 

2. 60ms以上的控制电源瞬间停电。  

   3. 因电源容量不足，启动时等电源电压

降低。 

 

   4. 母线电压降到下述电压以下。 

  LECSC2-□：DC200V 

  LECSC1-□：DC158V 

 

   5. 驱动器内的零部件故障。 
 

 

 

请更换驱动器。 

A12 存储器异常1 

(RAM) 

RAM存储器异常 驱动器内的零部件故障。 
 

 

 

请更换驱动器。 

A13 锁定异常 印刷基板异常  

 

调查 方法 

拆掉控制回路电源外所有电缆， 
打开电源后仍发生报警（A10）。 

拆掉控制回路电源外所有电缆， 
打开电源后仍发生报警（A12・ 
A13 其中之一）。 

调 査 方
法 
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10．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 

A15 存储器异常2 

(EEP-ROM) 

EEP-ROM异常 1. 驱动器内的零部件故障。 
 

 

 

请更换驱动器。 

   2. EEP-ROM写入次数超过10万次。  

A16 编码器异常1 

(电源接入时) 

编码器和驱动器的通信异常。 1. 编码器插头(CN2)脱落。 请正确连接。 

   2. 编码器故障。 请更换伺服电机。 

   3. 编码器电缆不良。 

  (断线或短路。) 

请更换或修理电缆。 

   4. 通过参数设定错误选择编码器电缆种

类(2线式、4线式)。 

请正确设定参数№PC22的第4位。 

A17 基板异常 CPU・部品异常 驱动器内的零部件故障。 
 

 

 

请更换驱动器。 

A19 存储器异常3 

(Flash-ROM) 

ROM存储器异常  

A1A 电机组合异常 驱动器和伺服电机组合错误。 连接错误的驱动器和伺服电机组合。 请正确组装。 

A20 编码器异常2 编码器和驱动器的通信异常。 1. 编码器插头(CN2)脱落。 请正确连接伺服电机端子。 

 (运行时间中)  2. 编码器故障 请更换伺服电机。 

   3. 编码器电缆不良。 

  (断线或短路。) 

请更换或修理电缆。 

A21 编码器异常3 

(运行时间中) 

编码器异常。 1. 通过编码器检出因振动造成的过大加

速度。 

请降低位置控制增益。 

请减弱自动调谐的响应性设定。 

2. 编码器检出回路部异常。 请更换伺服电机。 

A24 主回路异常 驱动器的伺服电机动力线(U・

V・W)接地。 

1. 电源输入线和伺服电机动力线接触。 请修正配线。 

   2. 伺服电机动力线表皮劣化接地。 请更换电线。 

   3. 驱动器主回路故障。 

 

 

请更换驱动器。 

拆掉控制回路电源外所有电缆， 
打开电源后仍发生报警（A15）。 

调 査 方
法 

拆掉控制回路电源外所有电缆， 
打开电源后仍发生报警（A17 或 

A19）。 

调

查 
方法 

调 査 方法 

拆掉驱动器上的 U・V・W 动力线， 

打开伺服后仍发生报警（A24）。 



 

10 -  7 

 

10．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 

A25 绝对位置消失 绝对位置数据异常。 1. 编码器内的电压降低。 

  (电池脱落。) 

发生报警的状态下，请放置2～3分钟

后切断电源，再重新接入。 

请务必重新进行原点设定。 

   2. 电池电压降低。 请更换电池，务必重新进行原点设

定。    3. 电池电缆不良或电池不良。 

  通过绝对位置检出系统，初次接

入电源。 

4. 无法设定原点。 发生报警的状态下，请放置2～3分钟

后切断电源，再重新接入。 

请务必重新进行原点设定。 
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10．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 

A30 再生异常 超出内置再生电阻或再生选件

的容许再生电量。 

1. 参数№PA02设定错误。 请正确设定。 

  2. 没有连接内置再生电阻或再生选件。 请正确连接伺服电机端子。 

   3. 高频率运转或连续再生运转导致超出

再生选件的容许再生电量。 
 

 

 

1. 请降低定位频率。 

2. 请将再生选件变更为容量较大的

产品。 

3. 请减小负载。 

   4. 电源电压异常。 

LECSC2-□：AC260V以上 

LECSC1-□：超过AC135V 

请修正电源。 

   5. 内置再生电阻或再生选件不良。 请更换驱动器或再生选件。 

  再生晶体管异常 6. 再生晶体管故障。 
 

 

 

请更换驱动器。 

A31 过速度 旋转速度超出瞬时允许旋转速

度。 

1. 输入的指令脉冲频率过高。 请正确设定指令脉冲。 

   2. 因加减速时间常数较小使超程增大。 请增大加减速时间常数。 

   3. 因伺服系不安定超程。 1. 请对伺服增益设定适当的值。 

2. 不能通过伺服增益设定的场合，

请按下述方法处理。 

① 请减小负载转动惯量。 

② 请修正加减速时间常数。 

   4. 电子齿轮比率大。 

  (参数№PA06，PA07) 

请正确设定。 

   5. 编码器故障。 请更换伺服电机。 

A32 过电流 流过的电流超出驱动器容许电

流。(发生此报警(A32)，电源

OFF/ON，进行报警复位后，即使

伺服ON仍再发生报警时，可能是

驱动器的晶体管(IPM・IGBT)故

障。这种情况下，请不要多次开

关电源，根据发生要因2.的调查

方法确认晶体管的故障。) 

1. 伺服电机动力线(U・V・W)短路。 请修正配线。 

  2. 驱动器的晶体管(IPM・IGBT)故障。 
 

 

 

请更换驱动器。 

  3. 伺服电机动力线(U・V・W)接地。 请修正配线。 

  4. 外部干扰信号造成过电流检出回路误

动作。 

请实施抗干扰信号对策。 

 

调 査 方法 

通过状态显示检查再生负载率。 

调 査 方法 

1.  再生选项异常过热。 
  
2.  拆掉内置再生电阻或再生选件后 

仍然报警。   
  

调 査 方法 

拆掉 U・V・W，打开电源后仍发生 
报警(A32)。 
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10．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 

A33 过电压 转换器母线电压的输入值如下

所示。 

1. 未使用再生选件。 请使用再生选件。 

  LECSC□-□：DC400V以上 

 

2. 使用再生选件，但参数№PA02的设定

为“□□00(不使用)”。 

请正确设定。 

   3. 内置再生电阻或再生选件的导线断线

或脱落。 

1. 请更换导线。 

2. 请正确连接。 

   4. 再生晶体管故障。 请更换驱动器。 

   5. 内置再生电阻或再生选件断线。 1. 内置再生电阻的场合，请更换驱

动器。 

2. 再生选件的场合，请更换再生选

件。 

   6. 内置再生电阻或再生选件的容量不

足。 

请增加再生选件或扩大内置再生电

阻容量。 

   7. 电源电压高。 请修改电源。 

   8. 伺服电机动力线(U・V・W)接地。 请修正配线。 

A35 指令脉冲 

频率异常 

输入的手动脉冲发生器的脉冲

频率过高。 

1. 手动脉冲发生器的脉冲频率过高。 请正确设定脉冲频率。 

   2. 手动脉冲发生器的脉冲混入了干扰信

号。 

请实施抗干扰信号对策。 

   3. 手动脉冲发生器故障。 请更换手动脉冲发生器。 

A37 参数异常 参数设定值异常。 1. 根据驱动器故障改写参数设定值。 请更换驱动器。 

   2. 通过参数№PA02选择没有和所使用驱

动器组合的再生选件。 

请正确设定参数№PA02。 

   3. 超出设定范围设定电子齿轮。 请正确设定参数№PA06・PA07。 

   4. 设定不同的软件限位增加侧(参数

№PC31・PC32)的符号。同样，设定

不 同 的 软 件 限 位 减 少 侧 ( 参 数

№PC33・PC34)的符号。 

请正确设定参数№PC31～PC34。 

   5. 设定不同的位置范围输出地址增加侧

(参数№PC37・PC38)符号。同样，设

定不同位置范围输出地址减少侧(参

数№PC39・PC40)的符号。 

请正确设定参数№PC37～PC40。 

   6. 因写入参数等，使EEP-ROM的写入次

数超过10万次。 

请更换驱动器。 

   7. 通过位置点参数表定位运行，转矩限

制切换DOG式和转矩限制切换参数设

定式的原点复位。(参数№PC02) 

不能使用此原点复位｡请正确设定参

数№PC02。 

  位置点参数表的设定值异常。 8. 设定了超出设定范围的值。 请正确设定。 
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10．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 

A45 主回路元件过热 主回路异常过热。 1. 驱动器异常。 请更换驱动器。 

   2. 过负载状态下不能反复开闭电源。 请修正运行方法。 

   3. 驱动器的环境温度超过55℃。 请将环境温度改善为0～55℃。 

   4. 超出紧密组装的规格使用。 请在规格范围内使用。 

A46 伺服电机过热 伺服电机温度上升，热传感器作

动。 

1. 伺服电机的环境温度超过40℃。 请将环境温度改善为0～40℃。 

  2. 伺服电机处于过负载状态。 1. 请减小负载。 

2. 请修正运行参数。 

3. 请选用输出较大的伺服电机。 

   3. 编码器的热传感器故障。 请更换伺服电机。 

A47 冷却扇异常 驱动器冷却扇停止旋转。或冷却

扇的旋转速度处于报警级别以

下。 

冷却扇的寿命。(参考2.5节) 请更换驱动器的冷却扇。 

  冷却扇夹杂异物停止旋转。 请去除异物。 

   冷却扇电源故障。 请更换驱动器。 
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10．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 

A47 冷却扇异常 驱动器冷却扇停止旋转。或冷却

扇的旋转速度处于报警级别以

下。 

冷却扇的寿命。(参考2.5节) 请更换驱动器的冷却扇。 

  冷却扇夹杂异物停止旋转。 请去除异物。 

   冷却扇电源故障。 请更换驱动器。 

A50 超负载1 超出驱动器的过负载保护特性。 1. 超出驱动器连续输出电流使用。 1. 请减小负载。 

2. 请修正运行参数。 

3. 请选用输出较大的伺服电机。 

   2. 伺服系不安定振荡。 1. 请反复加减速，进行自动调谐。 

2. 请变更自动调谐的响应性设定。 

3. 请关闭自动调谐，手动调整增益。 

   3. 碰撞了设备。 1. 请修正运行参数。 

2. 请设置限位开关。 

   4. 伺服电机连接错误。 

  驱动器的输出端子U・V・W没有和伺

服电机的输入端子U・V・W准确连

接。 

请正确连接伺服电机端子。 

   5. 编码器故障。 
 

 

 

请更换伺服电机。 

   6. 发生过负载2(A51)后，开关电源并解

除报警，再重复过负载运行。 

1. 请减小负载。 

2. 请修正运行参数。 

3. 请选用输出较大的伺服电机。 

 

调査方法 

伺服 OFF 状态下，伺服电机的轴旋转 
时，反馈脉冲累积与轴的旋转角度成 
比例且无变化，中途数字会漏跳、 

返回。 
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10．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 

A51 超负载2 机械碰撞等使最大输出电流在

数秒内连续流过。 

发生此报警时请参考12.1节。 

1. 碰撞了设备。 1. 请修正运行参数。 

2. 请设置限位开关。 

  2. 伺服电机连接错误。 

  驱动器的输出端子U・V・W没有和伺

服电机的输入端子U・V・W准确连

接。 

请正确连接伺服电机端子。 

   3. 伺服系统不稳定发生振荡。 1. 请反复加减速，进行自动调谐。 

2. 请变更自动调谐的响应性设定。 

3. 请关闭自动调谐，手动调整增益。 

   4. 编码器故障。 
 

 

 

请更换伺服电机。 

A52 误差过大 模拟位置和实际伺服电机位置

的偏差超过3转。(参考1.1.2项

功能模块图) 

1. 加减速时间常数较小。 请增大加减速时间常数。 

  2. 正转力矩上限(参数№PA11)，反转力

矩上限(参数№PA12)较小。 

请上调转矩限制值。 

   3. 电源电压降低导致转矩不足，所以无

法启动。 

1. 请改善电源设备容量。 

2. 请选用输出较大的伺服电机。 

   4. 位置控制增益(参数№PB08)的值较

小。 

请调节增大设定值以确保适当作动。 

   5. 外力使伺服电机转轴旋转。 1. 限制转矩的场合，请增大限制值。 

2. 请减小负载。 

3. 请选用输出较大的伺服电机。 

   6. 碰撞了设备。 1. 请修正运行参数。 

2. 请设置限位开关。 

   7. 编码器故障。 请更换伺服电机。 

   8. 伺服电机连接错误。 

  驱动器的输出端子U・V・W没有和伺

服电机的输入端子U・V・W准确连

接。 

请正确连接伺服电机端子。 

A61 操作报警 辅助功能的设定错误。 将位置点参数表№255的辅助功能设定

为“1”或“3”。 

请将辅助功能的值设为“0”或

“2”。 

 

调 査 方法 

伺服 OFF 状态下，伺服电机的轴旋 

转时，反馈脉冲累积与轴的旋转角 

度成比例且无变化，中途数字会漏 

跳、返回。 
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10．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 

A8A 串行通信超时异

常 

RS-422通信中断超出规定时间。 1. 通信电缆断线。 请修理或更换通信电缆。 

2.通信周期比规定时间长。 请缩短通信周期。 

3. 协议错误。 请修正协议。 

A8D CC-Link异常 不能与主局正常通信。  1．设定局号开关(STATION NO.)为0或65

以上。 

请设定为1～64再接入电源。 

2．将波特率开关(MODE)设定了0～4以外

的值。 

请将波特率开关(MODE)设定为0～4。 

3．传输状态异常。 请修正配线。 

4．CC-Link绞合电缆误接线。 1．请修理或更换CC-Link绞合电缆。 

2．请正确连接电缆及插头。 5．CC-Link绞合电缆不良。 

6．CC-Link插头脱落。 

7．终端阻抗未连接。 请正确连接终端阻抗。 

8．CC-Link绞合电缆混入干扰信号。 

   9. CC-Link主局单元初始化。  

A8E 串行通信异常 驱动器与通信设备(个人电脑

等)间的串行通信不良。 

1. 通信线缆不良。 

  (断线或短路。) 

请更换或修理电缆。 

2. 通信设备(电脑等)故障。 请更换通信设备(电脑等)。 

(注) 

888 

看门狗 CPU・部品异常 驱动器内的零部件故障。 
 

 

 

请更换驱动器。 

注. 接入电源时的一瞬显示“888”，不是异常。 

 

调查 方法 

拆掉控制回路电源外所有电缆， 
打开电源后仍发生报警（888）。 
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10．故障一览表 

 

10.4.3 警告对应方法 

注意 
 
● 发生绝对位置计数器警告(AE3)的场合，请务必再次进行原点设置。否则会造

成意外动作。 
 

 

要点  
 
● 发生下述警告时，请不要反复开关驱动器电源重新运行。否则会造成驱动器・伺

服电机故障。警告发生时，如果开闭驱动器电源，请冷却30分以上再运行设备。 

   ・过再生警告(AE0) 

   ・超负载警告1(AE1) 
 

 

如果发生A98及AE6，伺服为OFF状态。发生其他警告的场合，可能会继续运行，但会有

报警或不正常作动的情况。 

请根据本项内容，消除警告原因。如果使用安装软件（MR Configurator），可以参考

警告发生要因。 
 
显示 名称 内容 发生要因 对策 

A90 原点复位未完警

告 

增量系统 不是原点复位，而是

定位运行。 

1. 不是原点复位，而是定位运行。 请进行原点复位。 

  原点复位异常结束。 2. 不能从原点复位速度减速到蠕变速

度。 

3. 越过DOG位置以外开始的原点复位，

使极限限位开关作动。 

请修正原点复位速度/蠕变速度/近

点DOG后移动量。 

  绝对位置 

检出系统 

不是原点设定，而是

定位运行。 

1. 不是原点设定，而是定位运行。 请进行原点设定。 

  原点设定异常结束。 2. 不能从原点设定速度减速到蠕变速

度。 

3. 越过DOG位置以外开始的原点复位，

使极限限位开关作动。 

请修正原点设定速度/蠕变速度/近

点DOG后移动量。 

  发生绝对位置消失

(A25)时，不是原点

设定，而是进行了运

行。 

4. 编码器内的电压降低。 

  (电池脱落。) 

发生报警的状态下，请放置2～3分钟

后切断电源，再重新接入。 

请务必重新进行原点设定。 

   5. 电池电压降低。 请更换电池，务必重新进行原点设

定。    6. 电池电缆不良或电池不良。 

A92 电池断线警告 绝对位置检出系统用电池电压

降低。 

1. 电池电缆断线。 请修理电缆或更换电池。 

   2. 从驱动器供给编码器的电池电压下降

到约3V以下。(通过编码器检出) 

请更换电池。 
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10．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 

A96 原点设定错误 

警告 

不能进行原点设定。 1. 到位范围设定值以上的累积脉冲残

留。 

请排除累积脉冲的起因。 

   2. 清除累积脉冲后，输入了指令脉冲。 清除累积脉冲后，请不要输入指令脉

冲。 

   3. 蠕变速度高。 请降低蠕变速度。 

A98 软件限位警告 到达参数设定的软件限位。 1. 软件限位被设定在实际的作动范围

内。 

请正确设定参数№PC31～PC34。 

2. 执行了超出软件限位的位置数据的位

置点参数表。 

请正确设定位置点参数表。 

3. 通过JOG运行或手动脉冲发生器的运

行到达软件限位。 

请在软件限位的范围内运行。 

A99 行程限位警告 指令旋转方向的限位开关生效。 正转行程末端(LSP)及反转行程末端

(LSN)OFF。 

请修正运行参数，使LSP・LSN为ON。 

A9D CC-Link警告1 在接入电源后，局号开关及波特

率开关变更。 

1．局号开关的设定与电源接入时的设定

不同。 

请返回电源接入时的设定。 

2．波特率开关的设定与电源接入时的设

定不同。 

3．局占有开关的设定与电源接入时的设

定不同。 

A9E CC-Link警告2 线缆通信异常 1．传输状态异常。 请实施抗干扰信号对策。 

2．CC-Link绞合电缆误接线。 1. 请更换CC-Link绞合电缆。 

2. 请正确连接电缆及插头。 3．CC-Link绞合电缆不良。 

4．CC-Link插头脱落。 

5．终端阻抗未连接。 请正确连接终端阻抗。 

6．CC-Link绞合电缆混入干扰信号。 

A9F 电池警告 绝对位置检出系统用电池电压

降低。 

电池电压下降到3.2V以下。(通过驱动器

检出) 

请更换电池。 

AE0 超再生警告 再生电量可能会超过内置再生

电阻及再生选件的容许再生电

量。 

达到内置再生电阻及再生选件的容许再

生电量的85％。 

 

1. 请降低定位频率。 

2. 请将再生选件变更为容量较大的

产品。 

3. 请减小负载。 

AE1 超负载警告1 可能发生过负载报警1・2。 负载达到过负载报警1・2发生水平的

85％以上。 
 

 

 

请 参 考过负载 1(A50)・过负载

2(A51)。 

AE3 绝对位置计数器

警告 

绝对位置编码器的脉冲异常。 1. 编码器混入干扰信号。 请实施抗干扰信号对策。 

2. 编码器故障。 请更换伺服电机。 

  绝对位置编码器的计数器值超

过最大旋转范围。 

3. 从原点开始的移动量超过32767转或

－32768转。 

请再次进行原点设定。 

AE6 伺服强制停止警

告 

EMG为OFF。 强制停止生效。 

(EMG被关闭。) 

请在确认安全后，解除强制停止。 

AE8 冷却扇旋转数降

低警告 

驱动器冷却扇的旋转速度在警

告水平以下。 

冷却扇的寿命。(参考2.5节) 请更换驱动器的冷却扇。 

  冷却扇电源故障。 请更换驱动器。 

 
 

调 査 方法 
通过显示状态调查再生负载率。 

要因 ・ 调查 方法 
请参考 A50·A51。 
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10．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 

AE9 主回路OFF警告 主回路电源OFF状态下伺服

ON(RYn0)打开。 

 请打开主回路电源。 

AEC 超负载警告2 集中到伺服电机的U・V・W任意

一个特定的相，流过超出额定的

电流，并反复运行。 

停止时电流集中流过电机U・V・W任意

一特定的相的状态反复发生，超过了警

告水平。 

1. 请降低特定定位地址下的定位频

率。 

2. 请减小负载。 

3. 请更换容量较大的驱动器・伺服

电机。 

AED 超输出功率警告 伺服电机的输出瓦数(速度×转

矩)超过额定输出的状态稳定持

续。 

伺服电机的输出瓦数(速度×转矩)超过

额定输出150％的状态下连续运行。 

1. 请降低伺服电机旋转速度。 

2. 请减小负载。 

 

10.5 位置点参数表异常 

位置点参数表异常时，产生参数异常(A37)。持续显示参数异常(A37)的参数№，并显

示位置点参数表的异常内容。 

 

 

位置点参数表的异常内容 
位置点参数表№1 位置数据异常的场合。 

    Ａ Ｌ ３

７     
＃ ００ 

  ＰＢ １０    ＰＢ１１ 
  ＰＢ１２    ＰＢ１６ 
  Ｐｏｓ００１  

有异常的位置点参数表№ 

异常项目 
・ Pos ： 位置数据 
・ Spd ： 旋转速度 
・ Acc ： 加速时间常数 
・ Dec ： 减速时间常数 
・ Dwl ： 停留(DWELL) 
・ Aux ： 辅助功能 
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11．外形尺寸图 
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11．外形尺寸图 

 

第11章 外形尺寸图 
11.1 驱动器 

(1) LECSC□-S5 

   LECSC□-S7 
[单位：mm] 

(80)

(68)
(25.5)

6

CNP3

4

40

(注)

CNP2

CNP1

6 135

MR-J3BAT装着時

φ6取付け穴定格名板

CN1

 

重量：0.8[kg] 

注. 三相或单相AC200～230V电源制品的场合。 
  单相AC100～120V电源制品的场合，请参考端子信号配例。 

 

取付け穴加工図

6

（40）

2-M5ねじ

 

安装螺钉 

 螺钉尺寸：M5 

 紧固力矩：3.24[N・m] 
 

U 

V 

W 

CNP3 

P 

C 

D 

L 11 

L 21 

CNP2 

L 1 

L 2 

L 3 

N 

P 1 

P 2 

CNP1 

端子 信号 配列 

U 

V 

W 

CNP3 

P 

C 

D 

L 11 

L 21 

CNP2 

L 1 

L 2 

N 

P 1 

P 2 

CNP1 

PE 端子 

螺钉尺寸：M4 

安装力矩：1.2[N·m] 

 

三相或单相 
AC200～230V 的场合 

单相 AC100～120V 
的场合 

安装 MR-J3BAT 时 

规格铭板 φ6 安装孔 

2-M5 螺钉 

安装孔加工图 
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11．外形尺寸图 

 

(2) LECSC□-S8 

 [单位：mm] 

40

CNP1

(68)

6

(25.5)

(注)

MR-J3BAT装着時

CNP2

5 6φ6取付け穴 (80) 170

CNP3

定格名板

CN1

 

重量：1.0[kg] 

 

注. 三相或单相AC200～230V电源制品的场合。 

  单相AC100～120V电源制品的场合，请参考端子信号配例。 
 

 

取付け穴加工図

6
（40）

2-M5ねじ

 

安装螺钉 

 螺钉尺寸：M5 

 紧固力矩：3.24[N・m] 

 

U 

V 

W 

CNP3 

P 

C 

D 

L 11 

L 21 

CNP2 

L 1 

L 2 

L 3 

N 

P 1 

P 2 

CNP1 

端子 信号 配列 

U 

V 

W 

CNP3 

P 

C 

D 

L 11 

L 21 

CNP2 

L 1 

L 2 

N 

P 1 

P 2 

CNP1 

PE 端
子 

螺钉尺寸：M4 
安装力矩：1.2[N·m] 

 

三相或单相 
AC200～230V 的场合 

单相 AC100～120V 
的场合 

规格铭板 φ6 安装孔 

安装 MR-J3BA 时 

2-M5 螺钉 

安装孔加工图 
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11．外形尺寸图 

 

11.2 连接器 

(1) Mini Delta Ribbon(MDR)系统(住友3M(株)) 

(a) 一键式锁紧型 
 

[单位：mm] 

E

B

A

23
.8
39
.0

12.7

C

ロゴなど表示位置

D

 

连接器 插头 
变化尺寸 

A B C D E 

10126-3000PE 10326-52F0-008 25.8 37.2 14.0 10.0 12.0 

适合的电线尺寸：AWG24～30 

 

 

(b) 螺旋型插口M2.6型 

 该连接器不是选购件部品。 
 

[单位：mm] 

E

B

A

2
3.

83
9.

0

12.7

C

ロゴなど表示位置

D

5
.2

F

 

连接器 插头 
变化尺寸 

A B C D E F 

10126-3000PE 10326-52A0-008 25.8 37.2 14.0 10.0 12.0 31.3 

适合的电线尺寸：AWG24～30 

 

Log 等显示位置 

Log 等显示位置 
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11．外形尺寸图 

 

(2) SCR连接器系统(住友3M(株)) 

插头：36210-0100PL 

插头：36310-3200-008 

34.8

39.5

22
.4

11
.0
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12．特性 

 

第12章 特性 
12.1 过载保护特性 

驱动器中装配电子热继电器以用对伺服电机和驱动器做过载保护。 

进行图12.1所示的电子热保护曲线以上的过负载运行，会发生过负载1报警(A50)。如

果因设备碰撞等连续数秒流过最大电流，发生过负载2报警(A51)。请将负载控制在图表

实线或者虚线左侧区域内。 

用于升降轴等非平衡转矩的设备时，建议把非平衡转矩控制在额定转矩的70%以下。驱

动器紧贴安装时，请在环境温度0～45℃，实效负载率75％以下使用。 

动 
作 
时 
间 
[s] 

1000

100

10

1

0.1

0 50 150 200 250 300100

サーボロック時 

運転時

 

动 
作 
时 
间 
[s] 

1000

100

10

1

0.1

0 50 150 200 250 300

運転時

サーボロック時 

100

 

 

(注)负载率[％] 
 

LECSC□-S5 
 

(注)负载率[％] 
 

LECSC□-S7, LECSC□-S8 
 
 
注. 在伺服电机停止状态(伺服锁定状态)或30r/min以下的低速运行状态下，以产生超过额定值100%的转矩异常高频率运行时，即使在电子

过热保护范围之内，驱动器也有可能出现故障。 

 

图12.1 电子热继电器保护特性 

运行时 

 

运行时 

 

伺服锁定时 

 

伺服锁定时 

 



 

12 -  3 

 

12．特性 

 
12.2 电源设备容量与发生损耗 

(1) 驱动器的发热量 

 驱动器在额定负载时发生的损失、电源容量如表12.1所示。在进行密闭型控制柜

的散热设计时，应考虑到最恶劣使用条件并使用表中的值。根据运行频率，实际设

备的发热量为额定输出时和伺服关闭时的中间值。伺服电机在低于最大旋转速度状

态下运行时，电源设备容量低于表中所示的值，但驱动器的发热量不会变化。 

 

表12.1 额定输出时1台伺服电机的电源设备容量和发热量 

驱动器 伺服电机 
(注1)电源设备 

容量[kVA] 

(注2)驱动器发热量[W] 散热所需面积 

[m2] 额定输出时 伺服关闭时 

LECSC□-S5 
LE-S5-□ 

LE-S6-□ 
0.3 25 15 0.5 

LECSC□-S7 LE-S7-□ 0.5 25 15 0.5 

LECSC□-S8 LE-S8-□ 0.9 35 15 0.7 

注 1. 请注意电源设备容量会根据电源电阻值发生变化。此数值为不使用功率因数改善AC电抗器、功率因数

改善DC电抗器时的值。 

  2. 驱动器的发热量不包含再生时的发热量。 
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12．特性 

 

(2) 驱动器密闭式控制柜的放热面积 

 容纳驱动器的密闭型控制柜(以下简称控制柜)内的温度，请设计为环境温度40℃

时，上升温度在10℃以下。(针对最高55℃的使用环境条件，要预留5℃的余量)控制

柜的散热面积通过以下公式(12.1)进行计算。 

 

A＝ 
P

K・ΔT
･･･････････････････････････････････････････････････････(12.1) 

 

A 

P 

ΔT 

K 

：散热面积[m2] 

：控制柜内损耗[W] 

：控制柜内与外界空气的温差[℃] 

：散热系数[5～6] 

 

 使用公式(12.1)计算的散热面积,请按照P为控制柜内产生的所有损耗的合计进行

计算。驱动器的散热量请参考表12.1。A表示散热的有效面积，因此当控制柜直接安

装在隔热墙壁上时，请多预留一些控制柜的表而积。并且，需要的散热面积根据控

制柜内条件不同而变化。若控制柜对流较差，不能进行有效散热，设计控制柜时，

请充分考虑到控制柜内的器具配置，采用冷却风扇等进行降温。表12.1所示值为在

环境温度40℃，稳定负载状态下使用的驱动器收纳控制柜的散热面积(标准) 。 

(外気) 

(盤内) 

空気の流れ

 

图12.2 密闭型控制柜的温度梯度 

 
若密闭型控制箱的内外壁都有空气流动，温度会急剧变化，达到有效散热的目的。 

 

（柜内） 

 

空气的流动 

 

（外部空气） 
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12．特性 

 

12.3 动态制动特性 

要点  
 
● 动态制动在发生报警或伺服强制停止警告(AE6)时，以及电源OFF的状态下作动。

动态制动功能仅限紧急停止使用，请勿用于常规运行的停止。 

● 动态制动使用在低于推荐负载惯性力矩比的设备上时，动态制动频率大概为10分

钟1次，从额定转速开始到停止的条件下，动态制动的使用次数约为1000次。 

● 若频繁在非紧急情况下强制停止(EMG)，请务必在伺服电机停止之后再将强制停止

(EMG)设为有效。 
 

 

12.3.1 动态制动器的制动 

(1)  惰走距离的计算方法 

 动态制动作动时的停止过程如图12.3所示。停止前的惰走距离的近似值可以通过

公式(12.2)进行计算。动态制动时间常数τ会根据伺服电机作动时的旋转速度发生

变化。(参考本项(2)(a)，(b)) 

OFF

ON

機械速度

V0

te
時間 

強制停止(EMG)

ダイナミックブレーキ時定数τ
 

图12.3 动态制动的制动图 

 

Lmax  ＝
V

60
・ t ＋τ 1＋

J

J

0
e

L

M


















････････････････････････････････････(12.2) 

 

Lmax 

VO 

JM 

JL 

τ 

te 

：最大惰走量････････････････････････････････････････････[mm] 

：设备的快进速度････････････････････････････････････････[mm/min] 

：伺服电机转动惯量･･････････････････････････････････････[kg・cm2] 

：伺服电机轴换算负载惯量････････････････････････････････[kg・cm2] 

：动态制动时间常数･･････････････････････････････････････[s] 

：控制部分的延迟时间････････････････････････････････････[s] 

7kW以下的伺服，内部继电器约延迟10ms。11k～22kW的伺服，外带内置动态

制动的电磁接触器如果延迟(约50ms)，那么外部继电器等将随之延迟。 

强制停止(EMG) 

 

设备速度 

 

动态制动时间常数τ 

时间 
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(2) 动态制动时间常数 

 公式(12.2)所需要的动态制动时间常数τ如下所示。 
 

(a) 200V 级伺服电机 

時
定
数
τ

[ms]

0

回転速度[r/min] 

0 1000 2000

5

10

15

20

25

3000 4000 5000 6000

43

053
13

23

73

 

LE-□-□系列 

 

 

12.3.2 使用动态制动时的允许负载惯量 

使用动态制动时请不要超出如下所示的负载惯量比。若超过此值使用，会造成动态制

动器烧损。如果可能超出数值范围，请与本公司联系。 

表中所示的允许负载惯量比为伺服电机最大转速时的值。 
 

驱动器 
伺服电机 

LE-□-□ 

LECSC□-□ 30 

S5 
S6 

S7 

S8 

时 

间 

常 

数 

τ

[ms] 

 

旋转速度[r/min] 
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12.4 电缆弯曲寿命 

电缆的弯曲寿命如下所示。该图表为计算值。并非保证值，实际使用时请留出余量。 

屈

曲

回
数

[回]

1×107

5×107

1×108

5×106

1×106

5×105

1×105

5×104

1×104

5×103

1×103

4 7 10 20 40 70 100 200

曲げ半径[mm]

a：高屈曲寿命検出器ケーブル
   高屈曲寿命モータ電源ケーブル
   高屈曲寿命モータブレーキケーブル  
  

b：標準検出器ケーブル
   標準モータ電源ケーブル
   標準モータブレーキケーブル 

a

b

 

 

高弯曲编码器电缆 

高弯曲电机电源电缆 

高弯曲电机刹车线缆 

 

标准电机刹车线缆 

 

标准编码器电缆 

标准电机电源电缆 

标准电机刹车线缆 

 

弯 

曲 

次 

数 

[次] 

 

弯曲半径[mm] 
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12.5 主回路·控制回路电源接入时的浪涌电流 

电源设备容量2500kVA，配线长1m的条件下外加最大允许电压(200V级：AC253V， 

400V级：AC528V)时的浪涌电流(参考值)如下所示。 

驱动器 
浪涌电流(A0-P) 

主回路电源(L1・L2・L3) 控制回路电源(L11・L21) 

LECSC1-□ 38A (10ms衰减至约14A) 20～30A 

(1～2ms衰减至约0A) LECSC2-□ 30A (10ms衰减至约5A) 

 

因有较大浪涌电流流入电源，请务必使用无熔丝熔断器及电磁接触器。(参考13.5节)使

用短路保护器时，推荐使用不会因为浪涌电流而跳闸的带惯性延时装置的短路保护器。 
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第13章 选件・周边设备 

危险 

 
● 因有触电的危险，为此请先关闭电源，等待15分钟以上充电指示灯灭后，用万

用表等确认P(＋)-N(－)间的电压，再连接选件及周边设备。此外，确认充电

指示灯是否熄灭时，请务必在驱动器的正面进行。 
 

 

注意 
 
● 请使用指定的周边设备・可选备件。否则会造成故障・火灾。 

 
 

13.1 电缆·连接器组件 

用于此伺服上的电缆及插头，请购买本节所示选件。 

 

13.1.1 电缆·连接器组件的组合 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

注. 接口为3.5kW以下的场合。5kW以上为端子台。 

 

 

电池 
LEC-MR-J3BAT 

③④⑤⑥ 

编码器 

接口 
  制动 

接口 

电机 

接口 

⑨⑩⑪⑫ 

⑮⑯⑰⑱    
●直线型(电缆长 10m 以下 IP65) 

( 

伺服电机 

LE-□-□ 

接 CN2 

接 CNP3 

 

CN5 

CN1 

CN6 

CN2 

CN3 CNP

1 

CNP 2 

CNP 3 

CN4 

驱动器 

接 CN6 

33 

 接制动用 

DC24V 电源 
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№ 

名称 型号 内容 用途 

③ 电机电缆 LE-CSM-S□A 

电缆长度： 

2・5・10m  

详细内容请参考13.1.3项。 

IP65 

轴侧 

④ 电机电缆 LE-CSM-R□A 

电缆长度： 

2・5・10m 

IP65 

轴侧 

高弯曲电缆 

⑤ 电机电缆 LE-CSM-S□B 

电缆长度： 

2・5・10m  

IP65 

反轴侧 

⑥ 电机电缆 LE-CSM-R□B 

电缆长度： 

2・5・10m 

IP65 

反轴侧 

高弯曲电缆 

 

 

№ 

名称 型号 内容 用途 

⑨ 制动电缆 LE-CSB-S□A 

电缆长度： 

2・5・10m  

详细内容请参考13.1.4项。 

IP65 

轴侧 

⑩ 制动电缆 LE-CSB-R□A 

电缆长度： 

2・5・10m 

IP65 

轴侧 

高弯曲电缆 

⑪ 制动电缆 LE-CSB-S□B 

电缆长度： 

2・5・10m  

详细内容请参考13.1.4项。 

IP65 

反轴侧 

⑫ 制动电缆 LE-CSB-R□B 

电缆长度： 

2・5・10m 

IP65 

反轴侧 

高弯曲电缆 

 

№ 名称 型号 内容 用途 

⑮ 编码器电缆 LE-CSE-S□A 

电缆长度： 

2・5・10m  

详细内容请参考13.1.2项(1)。 

IP65 

轴侧 

⑯ 编码器电缆 LE-CSE-R□A 

电缆长度： 

2・5・10m 

IP65 

轴侧 

高弯曲电缆 

⑰ 编码器电缆 LE-CSE-S□B 

电缆长度： 

2・5・10m  

详细内容请参考13.1.2项(1)。 

IP65 

反轴侧 

⑱ 编码器电缆 LE-CSE-R□B 

电缆长度： 

2・5・10m 

IP65 

反轴侧 

高弯曲电缆 

 

№ 名称 型号 内容 用途 

33 连接器组件 LE-CSNA 

 
连接器：10126-3000PE 

组件：10326-52F0-008 

(住友3M或同等品) 

 

编码器接口 

 编码器接口 

制动接口 

制动接口 

电机接口 

电机接口 

 LE-□-□ 

系列 

LE-□-□ 

系列 

LE-□-□ 

系列 

LE-□-□ 

系列 

LE-□-□ 

系列 

LE-□-□ 

系列 
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13.1.2 编码器・连接器组件 

(1) LE-CSE-□□A・LE-CSE-□□B 

 这些电缆是LE-□-□系列伺服电机用编码器电缆。表中电缆长度栏的数字为记入

电缆型号□部分的代码。有长度代码的电缆可以直接订货。 

 

电缆型号 
电缆长度 

防护等级 弯曲寿命 用途 
2m 5m 10m 

LE-CSE-S□A 2 5 A IP65 标准 LE-□-□伺服电机用 

LE-CSE-R□A 2 5 A IP65 高弯曲电缆 电机主轴方向引出 

LE-CSE-S□B 2 5 A IP65 标准 LE-□-□伺服电机用 

LE-CSE-R□B 2 5 A IP65 高弯曲电缆 电机主轴反方向引出 

 

(ａ) 驱动器和伺服电机的连接 

 
 

电缆型号 ①CN2用插头 ②编码器用插头 

LE-CSE-S□A 

插座：36210-0100PL 

组件：36310-3200-008 

(住友3M(株)) 

连接器组件：54599-1019(Molex) 连接器：1674320-1 

接地线夹用压着工具： 

1596970-1 

插座触点用压着工具：1596847-1 

(泰科电子) 

9 SHD

7

5 MR

3 P5

1

8

6 LG

4 MRR

2 BAT

配線側から見た図です。

(注)信号配列

 

注. 所示引脚请不要做任何

连接。 

 

注. 所示引脚请不要做任何连接。特别是10引脚是厂商调节用的，所以如

果与其他引脚连接会造成驱动器无法正常作动。 

LE-CSE-R□A 

LE-CSE-S□B 

LE-CSE-R□B 

 

驱动器 

②  

①  

CN2 

②  

①  

伺服电机 

LE-CSE-S□A 

LE-CSE-R□A  

或 

LE-CSE-S□B 

LE-CSE-R□B 

LE-□-□ 

1 
P5 

3 
M

R 

7 9 
BAT 

4 
MRR 

2 
LG 

8 6 1

0 

5 

( 注 ) 信号 配列 

从配线侧所见的示意图。 

或 

4 
MRR 

2 
L

G 
8 

6 

1 
P

5 

5 

10 

3 
MR 

7 
9 
BAT 

( 注 ) 信号 配列 

从配线侧所见的示意图。 

从配线侧所见的示意图。 
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(ｂ) 电缆内部配线图 

 P5 
LG 

1 
2 

MR 
MRR 

3 
4 

2 

3 

驱动器侧 
接口 

编码器侧 
接口 

9 
SD 框体 

5 
4 

6 

9 

LG 
MR 
MRR 

SHD 

P5 

BAT BAT 

LE-CSE-S□A 

LE-CSE-S□B 

LE-CSE-R□A 

LE-CSE-R□B 
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13.1.3 电机电缆 

本电缆是LE-□-□系列伺服电机用电机电源电缆。 

表中电缆长度栏的数字为记入电缆型号□部分的代码。有长度代码的电缆可以直接订

货。 

配线时，请参考4.10节。 

 

电缆型号 
电缆长度 

防护等级 弯曲寿命 用途 
2m 5m 10m 

LE-CSM-S□A 
2 5 A IP65 

标准 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴方向引出 

LE-CSM-S□B 
2 5 A IP65 

标准 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴反方向引出 

LE-CSM-R□A 
2 5 A IP65 

高弯曲电缆 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴方向引出 

LE-CSM-R□B 
2 5 A IP65 

高弯曲电缆 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴反方向引出 

 
 (1) 驱动器和伺服电机的连接 

 

                  
 

 

电缆型号 ①电机电源用连接器 

LE-CSM-S□A 连接器：JN4FT04SJ1-R 

防护罩・绝缘体 

轴衬・压紧螺母 

触点：ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) 

压着工具：CT160-3-TMH5B 

(日本航空电子工业) 

 

LE-CSM-S□B 

LE-CSM-R□A 

LE-CSM-R□B 

控制器 

①   
驱动器附带的 
CNP3 用 接口 

CNP 3 

①   

伺服电机 或 

LE-CSM-S□A 

LE-CSM-S□B 

LE-CSM-R□A 

LE-CSM-R□B 

LE-□-□ 

 
U 
V 
W 

1 
2 
3 
4 

从配线侧所见的示意图。 

信号 配 列 
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(2) 内部配线图 

 

注. 不是屏蔽电缆。 

 

 

AWG  19   ( 红 ) 
AWG  19   ( 白 ) 
AWG  19   ( 黑 ) 
AWG  19   ( 绿 / 黄 ) 

U 
V 
W 

MR - PWS1CBL □ M-A1-H  MR - PWS1CBL □M-A 2 - H 
MR-PWS2CBL03M-A1-L  MR - PWS2CBL 0

3 
M-A 2 - L 

( 注 ) 

LE-CSM-R□A 

LE-CSM-R□B 

LE-CSM-S□A 

LE-CSM-S□B 

SB 
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13.1.4 制动电缆 

此电缆是LE-□-□系列伺服电机用的电机制动器电缆。表中电缆长度栏的数字为记入

电缆型号□部分的代码。代码所示的电缆长度可以直接订货。 

配线时，请参考4.11节。 

 

电缆型号 
电缆长度 

防护等级 弯曲寿命 用途 
2m 5m 10m 

LE-CSB-S□A 
2 5 A IP65 

标准 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴方向引出 

LE-CSB-S□B 
2 5 A IP65 

标准 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴反方向引出 

LE-CSB-R□A 
2 5 A IP65 

高弯曲电缆 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴方向引出 

LE-CSB-R□B 
2 5 A IP65 

高弯曲电缆 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴反方向引出 

 

(1) 制动用电源和伺服电机的连接 

 

 

电缆型号 ①电机制动器用接头 

LE-CSB-S□A 连接器：JN4FT02SJ1-R 

防护罩・绝缘体 

轴衬・压紧螺母 

触点：ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) 

压着工具：CT160-3-TMH5B 

(日本航空电子工业) 

 

LE-CSB-S□B 

LE-CSB-R□A 

LE-CSB-R□B 

① 

+ 
－ 

 制动用 
DC24V 电源 

① 

伺服电机 

或 

LE-CSB-S□A 

LE-CSB-S□B 

LE-CSB-R□A 

LE-CSB-R□B 

B1 
B2 

1 
2 

从配线侧所见的示意图。 

信号配列 

LE-□-□ 
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(2) 内部配线图 

 

注. 不是屏蔽电缆。 

 

AWG 20 

AWG 20 
B1 

B2 

MR -BK S1CBL □ M-A1-H  MR -BK S1CBL □M-A 2 - H 
MR-BKS2CBL03M-A1-L  MR -BK S2CBL 03 M-A 2 - L 

( 注 ) 

LE-CSB-S□A 

LE-CSB-S□B 

LE-CSB-R□A 

LE-CSB-R□B 
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13.2 再生选件 

注意 
 
● 再生选件与驱动器必须按指定组合设定。否则会造成火灾。 

 
 

(1) 组合与再生电量 

 表中的再生电力数值是由电阻产生的再生电力，不是额定电力。 
 

驱动器 

再生电力[W] 

内置再生电阻 LEC-MR-RB-032 

 [40Ω] 

LEC-MR-RB-12 

[40Ω] 

LECSC□-S5  30  

LECSC□-S7 10 30 100 

LECSC□-S8 10 30 100 

 

(2) 再生选件的选择 

 选择再生选件时，请参考各执行元件、样本。 

 

(2)  参数的设定 

 请配合所使用的再生选件，设定参数№PA02。 

 

 

再生选件的选择 
00：不使用再生选件 
     ・ 100W 驱动器的场合，不使用再生电阻器 
     ・ 200W  / 400W 驱动器的场合，使用内置再生电阻器 
02 ： LEC-MR-RB-032 
03 ：LEC-MR-RB-12 

0 0 

参数№PA02 
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(3) 再生选件的连接 

 

要点  
 
● 用于配线的电线尺寸请参考13.4节内容。 

 
 

 再生选件温度会上升到100℃以上。请充分考虑散热、安装位置及使用电线等进行

配置。配线请使用难燃规格的电线，或进行阻燃处理，且不要接触再生选件本体。

请务必使用双绞线与驱动器连接，电线长度为5m以下。 

 

(a) LECSC□-□ 

 请务必拆掉P-D间的配线，将再生选件安装在P-C之间。G3、G4端子为热传感

器。再生选件异常过热时，G3-G4之间会断开。 

D

P

C

G4

G3

C

P

回生オプション

5m以下

サーボアンプ

必ずP-D間の線を取り外してください。

(注2)

冷却ファン

(注1)

 

注 1. 请构建可在异常过热时切断电磁接触器的顺控回路。 

                                           G3-G4 间触点规格 

    最大电压：120V AC/DC 

    最大电流：0.5A/4.8VDC 

    最大容量：2.4VA 

 

驱动器 

（注 1） 

 

（注 1) 

请务必拆掉 P-D 间的配线。 

再生选件 
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 (4) 外形尺寸图 

(a) LEC-MR-RB-032・LEC-MR-RB-12 
 

[单位：mm] 

LA

5

LB

TE1

6 6
1
5
6

1
6
8

1
4
4

1
2

(
6
)

(
1
2
)

(20) LD

1.6

LC

MR-RB□

φ6取付け穴

G3
G4
P
C

 

 

 

 再生选件 
变化尺寸 重量 

[kg] LA LB LC LD 

 LEC-MR-RB-032 30 15 119 99 0.5 

 LEC-MR-RB-12 40 15 169 149 1.1 

 

・ TE1 端子 台 

G3 

G4 

P 

C 

安装力矩：0.5~0.6[N• m] 
端子螺钉尺寸：M8 

・ 安装螺钉 

  螺钉尺寸：M5 

  安装力矩：3.24[N• m] 

φ6 安装孔 
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13.3 电池LEC-MR-J3BAT 

要点  
 
● 国际航空运输协会(IATA)的危险物规则书的改定版(44巻)于2003年1月1日生效，

即日应用。其中修改了「锂及锂离子电池的规定」，并强化电池的航空运输相关

规制。但本电池不是危险物(非Class9)，24个以内不属于规制范围。另外，超过

24个的场合，需要符合包装基准903的包装。另外对于电池安全性试验，需要自我

认证的场合，请与我分公司或代理店咨询。详细内容请与我分公司或代理店咨询。

(2008年3月至今) 
 

 

(1) LEC-MR-J3BAT的使用目的 

 搭建绝对位置检测系统时使用。安装方法等请参考5.7节。 

 

(2) LEC-MR-J3BAT的制造日期 

 LEC-MR-J3BAT的生产日期记录在电池背面的铭板序列号上｡ 

 以公历的第一位数1～9，X(10)，Y(11)，Z(12)表示制造年月。 

 如2004年10月则表示为“SERIAL □4X□□□□□□”。 
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13.4 电线选定例 

要点  
 
● 本节所述的电线是用于散品接线用的。使用驱动器和伺服电机的动力线（U·V·W）

时，请使用600V二种EP橡胶绝缘氯丁二烯软电缆(2PNCT)。关于电缆的选择，请参

考付8。 

● 对应UL/C-UL(CSA)规格的场合，请使用UL认证的额定60℃以上的铜丝线配线。对

应其他认证的场合，请使用符合各认证标准的电线。 

● 电线尺寸的选定条件如下所示。 

   铺设条件：单条架空铺设 

   配线长度 ：30m以下 
 

 

(1) 电源配线用 

 标明了配线时使用的电线。请使用本节中记载的电线或同等品。 

 

注. 单相AC100～120V电源的场合，没有L3。 

 

④ 再生选件导线 

①主回路电源导线 

W 

V 

U 

电机 

③电机电源导线 

C 

 

( 注 ) 

冷却扇 

⑥ 冷却扇导线 

编码器电缆 

（参考本节(2)） 

伺服电机 サーボ アンプ 

制

动 

B1 

B 2 

编码器 

BU 

BV 

BW 

热保护器 

OHS1 

OHS 2 

⑦热保护器 

电源 

⑤ 制动导线 
   

W 

V 

U L 1 

L 2 

L 3 

L 11 

L 1 2 

N 

C 

P 

再生选件 

电源再生转换器 

② 控制回路电源导线 

⑧ 电源再生转换器导线 

电源 

CN1 CC-Link 线缆 
(参考本节(3)) 

驱动器 
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(a) 使用600V乙烯绝缘电线(IV电线)的场合 

 使用IV电线时，电线尺寸选择示例如下。 
 

表13.1 选择电线尺寸例1(IV电线) 

驱动器 

  电线[mm
2
] (注1，2)   

① L1・L2・L3・ 
② L11・L21 

③ U・V・W・ 

 
④ P・C ⑤ B1・B2 ⑥ BU・BV・BW ⑦OHS1・OHS2 

LECSC□-S5      

  LECSC□-S7 2(AWG14) 1.25(AWG16) 1.25(AWG16) 2(AWG14) 1.25(AWG16) 

LECSC□-S8      

注 1. 表中的英文字母表示压着工具。压着端子・适合工具请参考本项(1)(c)。 

  2. 选定组合的伺服电机中的最大额定电流。 

 

 电源再生转换器(FR-RC-(H)：用于三菱电机(株)制)的电线(⑧)，请选用如下尺寸。 
 

型号 电线[mm2] 

FR-RC-15K 14(AWG6) 

FR-RC-30K 14(AWG6) 

FR-RC-55K 22(AWG4) 

FR-RC-H15K 14(AWG6) 

FR-RC-H30K 14(AWG6) 

FR-RC-H55K 14(AWG6) 

 

(b) 使用 600V 二类乙烯绝缘电线(HIV 电线)的场合 

 使用HIV电线时，电线尺寸选择示例如下。电源再生转换器(FR-RC-(H)：用于

三菱电机(株)制)的电线(⑧)，请选用本项(1)(a)的IV电线。 

 

表13.2 选择电线尺寸例2(HIV电线) 

驱动器 

  电线[mm
2
] (注1，2)   

① L1・L2・L3・ 
② L11・L21 

③ U・V・W・ 

 
④ P・C ⑤ B1・B2 ⑥ BU・BV・BW ⑦OHS1・OHS2 

LECSC□-S5      

  LECSC□-S7 2(AWG14) 1.25(AWG16) 1.25(AWG16) 2(AWG14) 1.25(AWG16) 

LECSC□-S8      

注 1. 表中的英文字母表示压着工具。压着端子・适合工具请参考本项(1)(c)。 

  2. 选定组合的伺服电机中的最大额定电流。 
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(c) 压着端子选用例 

 使用本项(1)(a)，(b)的电线时，驱动器端子台用压着端子的选定例如下所示。 
 

记号 

驱动器侧压着端子 

(注2)压着端子 
适用工具 

厂商名 
本体 顶部 压着部 

a FVD5.5-4 YNT-1210S 
  

 

(注1)b 8-4NS YHT-8S  

c FVD14-6 
YF-1・E-4 YNE-38 

DH-112・DH122  

d FVD22-6 DH-113・DH123  

(注1)e 38-6 
YPT-60-21  

TD-112・TD-124 
 

YF-1・E-4 YET-60-1  

(注1)f R60-8 
YPT-60-21  

TD-113・TD-125 
 

YF-1・E-4 YET-60-1  

g FVD2-4 
YNT-1614 

  

日本压着端子 
h FVD2-M3 

j FVD5.5-6 
YNT-1210S 

 

k FVD5.5-8  

l FVD8-6 

YF-1・E-4 YNE-38 

DH-111・DH121  

m FVD14-8 DH-112・DH122  

n FVD22-8 DH-113・DH123  

(注1)p R38-8 
YPT-60-21  

TD-112・TD-124 
 

YF-1・E-4 YET-60-1  

q FVD2-6 YNT-1614    

注 1. 请用绝缘管包裹压着部分。 

  2. 由于尺寸不同，会有发生压着端子无法安装的情况，所以请务必使用推荐品或同等品。 
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(2) 电缆用 

 制作时，请使用下表所示型号的电线或同等品。 

 

表13.3 选件电缆用电线 

种类 型号 
长度 

[m] 

芯线 

尺寸 

芯线 

数量 

1根芯线的特性 
(注2) 

加工 

外径 

[mm] 

推荐电线型号 构成 

[根数/mm] 

导体 

阻抗 

[Ω/km] 

(注1) 

绝缘表 

皮外径 

d[mm] 

编码器 

电缆 

LE-CSE-S□A 
2～10 AWG22 

6根 

(3对) 
7/0.26 53以下 1.2 7.1±0.3 

(注3) 

VSVP 7/0.26(相当于 

AWG#22)-3P坂技仕-16823 LE-CSE-S□B 

LE-CSE-R□A 
2～10 AWG22 

6根 

(3对) 
70/0.08 56以下 1.2 7.1±0.3 

(注3) 

ETFE・SVP 70/0.08(相当于 

AWG#22)-3P 坂技仕-16824 LE-CSE-R□B 

电机 

电缆 

LE-CSM-S□A 2～10 
AWG18 4根 34/0.18 

21.8 

以下 
1.71 6.2±0.3 HRZFEV(2517)AWG18 4芯 

LE-CSM-S□B 2～10 

LE-CSM-R□A 2～10 
(注5) 

AWG19 
4根 3/50/0.08 

25.40 

以下 
1.8 5.7±0.3 

(注4) 

FV4C <UL Style 2103> 

(SP3866W-X)AWG19 4芯 
LE-CSM-R□B 2～10 

制动 

电缆 

LE-CSB-S□A 2～10 
AWG20 2根 21/0.18 

34.6 

以下 
1.45 4.7±0.1 HRZFEV(2517)AWG20 2芯 

LE-CSB-S□B 2～10 

LE-CSB-R□A 2～10 
(注5) 

AWG20 
2根 100/0.08 

38.14 

以下 
1.3 4.0±0.3 

(注4) 

FV4C <UL Style 2103> 

(SP38660-X) AWG20 2芯 
LE-CSB-R□B 2～10 

 
注 1. d尺寸如下所示。 

 

  2. 标准外径。未标记公差的外径最大约增加10%。 

  3. 购买厂商：东亚电气工业 

  4. KURABE 

  5. 此类电线配线长10m时可作为UL认证电线使用。 

绝缘表皮 导体 

d 
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(3) CC-Link 用绞合电缆 

 

要点  
 
● 未在此处说明的电缆，请参考开放式现场网络CC-Link样本(L(名)74108143)。 

 
 

 是CC-Link上能够使用的绞合线的规格以及推荐电缆。如果不是下表所示的推荐电

缆，则不能保证CC-Link的性能。CC-Link对应电缆的咨询，请与最近的营业所联络。 
 

项目 规格  

型号 FANC-110SBH 
外被

編組しゃへい

テープ

絶縁体

導体

介在

接地線

 

图13.1 构造图 

厂商 仓茂电工 

用途 固定部用 

尺寸 20AWG×3 

绝缘体材质 聚乙烯泡沫 

绝缘体颜色 蓝・白・黄 

外皮材质 耐油性乙烯 

外皮颜色 棕色 

使用温度范围(注) 0～75℃ 

拉伸强度 49N 

最小弯曲半径 35mm 

加工外径 约7.6mm 

概算重量 70kg/km 

导体阻抗(20℃) 34.5Ω/km以下 

特性阻抗 110±15Ω 

使用规格 

UL AWM Style 2464 

CAN/CSA-C22.2 

№210.2-M90(cUL) 

注. 使用温度范围的上限表示电缆材质的耐热温度。在高温部位使用时，可传

送距离会缩短。 
 

 

护套 

屏蔽 

聚酯带 

绝缘体 

导体 

填充物 

接地 
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13.5 无熔丝熔断器·保险丝·电磁接触器(推荐品) 

请务必每台驱动器使用1台无熔丝熔断器・电磁接触器。使用保险丝代替无熔丝熔断器

时，请使用本项中记载的规格。 

 

驱动器 

无熔丝熔断器 保险丝 

电磁接触器 不使用功率因数 

改善电抗器 

使用功率因数 

改善电抗器 
(注)级 电流[A] 电压[V] 

LECSC□-S5 30A框架电流5A 30A框架电流5A 

T 

10 

AC250 
S-N10 

（三菱电机制） 

LECSC2-S7 30A框架电流5A 30A框架电流5A 10 

LECSC1-S7 30A框架电流10A 30A框架电流10A 15 

LECSC2-S8 30A框架电流10A 30A框架电流5A 15 

注. 驱动器不作为UL/C-UL认证品使用的场合，可以使用K5级保险丝。 
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13.6 抗干扰对策 

干扰信号包括两类，一类是从外部进入驱动器导致其误动作，另一类由驱动器向外辐

射导致周边设备运行异常。驱动器是由微弱信号控制的电子设备，通常需要以下防护措

施。 

此外，由于驱动器通过高速开关输出电流，会形成干扰源。当干扰造成周边设备误动

作时，应采取防干扰措施。根据干扰传播途径不同，采取的对策也不同。 

 

(1) 抗干扰对策方法 

(a) 一般对策 

・对驱动器的动力线(输入输出线)和信号线，应避免平行布线及捆扎配线，请

分别配线。 

・与编码器的连接线以及用于控制的信号线请采用双绞屏蔽线，将屏蔽线的外

表皮与SD端子连接。 

・驱动器、伺服电机等采用1点接地(参考4.12节)。 
 

(b) 从外部进入导致驱动器误动作的干扰 

 若驱动器附近安装了产生大量干扰源的设备(电磁接触器、电磁制动器、使用

了大量继电器等)，可能导致驱动器误动作时，需采取以下几项措施。 

・请在干扰多发的设备上安装浪涌抑制器，抑制干扰发生。 

・请在信号线上安装数据线滤波器。 

・请使用线夹将与编码器的连接线及控制用信号线的屏蔽线进行接地。 

・驱动器内置浪涌吸收器，但有过大的外来干扰或雷电浪涌时，为保护驱动器

和其他设备，推荐在装置的电源输入部分安装压敏电阻。 
 

(c) 由驱动器向外辐射导致周边设备误动作的干扰 

 驱动器产生的干扰分为：与本体及驱动器主回路(输入输出)连接的电线发出

的干扰；主回路电线附近周边设备的信号线发生的电磁及静电干扰；以及电源

电线传输的干扰。 

 

 

电源线传播的干扰 

…路径 ④ ， ⑤ 

…路径 ① 

…路径 ② 

…路径 ③ 

…路径 ⑦ 

…路径 ⑧ 

…路径 ⑥ 

驱动器直接辐射的干扰 

电源线辐射的干扰 

伺服电机连接线辐射的干

扰 

漏电流导致的接地线的迂回干扰 

驱动器产生的干扰 

静电诱导干扰 

电磁诱导干扰 

电路传播干扰 

空气传播的干
扰 
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⑦

受信機計器

センサ電源

サーボ
アンプ

①

③

②

④

⑦

⑥

②

③

⑧

⑤

サーボモータ M

⑦

センサ

 

干扰信号传播路径 对策 

①②③ 

测量装置、信号接收器、传感器等处理微弱信号，易受干扰信号影响造成误动作的设备，或其信号线

与驱动器收纳在同一控制柜内，靠近布线的情况下，干扰信号在空中传播会造成设备误动作，请采取

以下措施。 

1. 容易受到影响的设备，请尽力远离驱动器安装。 

2. 容易受到影响的信号线，请尽力远离驱动器的输入输出线。 

3. 请避免信号线及动力线(驱动器输入输出线)平行布线或捆扎配线。 

4. 请在输入输出线中安装噪声滤波器或在输入线处安装无线电噪声滤波器，抑制电线发出的辐射干

扰。 

5. 信号线及动力线请使用屏蔽线或装入独立的金属线管中。 

④⑤⑥ 

若信号线与动力线平行布线或捆扎的情况下，电磁感应干扰及静电感应干扰会传播到信号线，造成误

作动，请采取以下措施。 

1. 容易受到影响的设备，请尽力远离驱动器安装。 

2. 容易受到影响的信号线，请尽力远离驱动器的输入输出线。 

3. 请避免信号线及动力线(驱动器输入输出线)平行布线或捆扎配线。 

4. 信号线及动力线请使用屏蔽线或装入独立的金属线管中。 

⑦ 

周边设备的电源与驱动器使用同一系统电源时，驱动器发出的干扰信号逆流入电源线，会造成设备误

动作，请采取以下措施。 

1. 请在驱动器的动力线(输入线)上安装无线电噪声滤波器(FR-BIF：三菱电机(株)制)。 

2. 请在驱动器的动力线上安装噪声滤波器(FR-BSF01・FR-BLF：三菱电机(株)制)。 

⑧ 
周边设备及驱动器的接地线构成闭环回路时，可能会流过漏电流，导致设备误动作。此时，拆下设备

的接地线即可排除误动作。 

 

驱动器 

传感器电源 

伺服电机 

收信机 仪表 

传感器 



 

13 -  22 

 

13．选件・周边设备 

 

(2) 抗干扰对策品 

(a) 数据线滤波器(推荐品) 

 在编码器电缆等处安装数据线滤波器，可防止干扰信号侵入。 

 例如，数据线滤波器可选择TDK的ZCAT3035-1330和NEC东金的ESD-SR-25。 

 ZCAT3035-1330(TDK)阻抗规格如下所示。此阻抗值为参考值，并非保证值。 
 

阻抗[Ω] 

 

10～100MHz 100～500MHz 

80 150 

 

(b) 浪涌抑制器(推荐品) 

 驱动器周围的AC继电器·AC电磁阀·AC减压阀等安装的浪涌限制器是使用以

下的产品或相当品。 

サージキラー

サージキラー

サージキラー

リレー

20cm以下

MC

 

     (例)972A-2003 50411 

       (松尾电机･･･････････额定AC200V) 
 

额定电压

AC[V] 
C[μF] R[Ω] 

测试电压

AC[V] 

 
外形尺寸线[单位：mm] 

200 0.5 50(1W) 
T-C间 

1000(1～5s) 

 

 

     

 

 并且，DC继电器·DC电磁阀等安装二极管。 

 最大电压：继电器等的驱动电压的4倍以上 －＋

RA

ダイオード

 
 最大电流：继电器等的驱动电流的2倍以上 

 

 

外形尺寸图(ZCAT3035-1330) 

[单位：mm] 

39±1 φ13±1 

φ30±1 

电缆固定用 
带安装部 34±1 

批号  品名  

TDK 

蓝色塑料软线 红色塑料软线 

塑料外皮 

10±3 

200 以上 200 以上 

10±3 

18±1.5 

15±1 

48±1.5 

6 

φ4 
31.5±1 

10 以下 10 以下 

浪涌抑制器 

浪涌抑制器 

浪涌抑制器 

继电器 

二极管 
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(c) 电缆夹 AERSBAN-□SET 

 一般情况下，屏蔽线的接地线与连接器的SD端子连接已足够，但是如下图所

示，直接与接地排连接效果更佳。 

 将编码器电缆的地线安装在驱动器附近的接地排上，按下图所示，将电缆的

外皮剥掉一部分，露出外部导体，用电缆夹将此部分按压在接地排上。若电缆

较细，可将多根汇集在一起按压。 

 电缆夹包含接地排与夹具。 

 

・外形图 

 

注. 接地用螺纹孔。请与控制柜的接地排连接。 

 

型号 A B C 附属安装工具  夹紧工具 L 

AERSBAN-DSET 100 86 30 夹紧工具为2个  A 70 

AERSBAN-ESET 70 56  夹紧工具为1个  B 45 

 

夹紧工具 
( A ， B ) 

电缆 

接地排 

外部导体  
夹持部分图 

40 

刀具 

电缆 

剥掉夹持部的 
电缆绝缘体。 

接地排 夹紧工具 

(注)M4 螺纹 

11 

3 
6 

C A 

6 22 

17.5 

35 

35 

2-φ5 孔 
安装孔 

L 以下 10 

30 

B±0.3 

7 24 
＋ 
0.3 
  0 

24 
 0 -0.2 
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(d) 线性噪声滤波器(FR-BSF01・FR-BLF：三菱电机(株)制) 

 可以抑制驱动器电源或输出侧辐射出的干扰信号，对高频率的漏电流(零相电

流)也有抑制效果。特别是0.5MHz～5MHz范围内的抑制效果最好。 
 

连接图 外形尺寸线 

线性噪声滤波器使用驱动器的主回路电源(L1・L2・

L3)和伺服电机动力线(U・V・W)。请保证所有三相电

线全部以同样的方向、次数经过线性噪声滤波器。 

在主回路电源线上使用时，经过次数越多越有效，但

一般经过次数为4次。 

在伺服电机动力线上使用时，经过次数为4次以下。请

勿让接地线经过滤波器。如果贯穿过滤器，将降低滤

波效果。如下图所示，将电线卷在线性噪声滤波器上，

形成需要的贯通次数。若电线过粗无法缠绕时，请使

用2个以上线性噪声滤波器，使经过次数的合计达到所

需次数。线性噪声滤波器请尽量靠近驱动器。 

可提高降噪效果。 

 

FR-BSF01：三菱电机(株)制 

(电线尺寸3.5㎜2(AWG12)以下用) 

4
.5

(110)

(
2
2.

5)

(
65

)

(65)

2-φ5

φ33

1
1.

25
±

0
.5

95±0.5

 

FR-BLF：三菱电机(株)制 

(电线尺寸5.5㎜2(AWG10)以上用) 

160
180

130
85

8
0

2
.3

3
5

3
1.
5
φ7

7

 

 

MC 

线性噪声 
滤波器 

NFB 例 1 

电源 

驱动器 

线性噪声 
滤波器 

L 1 
L 2 
L 3 

( 通过次数 4 次） 

NFB 例 2 

电源 

驱动器 

L 1 
L 2 
L 3 

使用了 2个的场合 
(合计通过次数 4回) 

MC 
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(e) 无线电噪声滤波器(FR-BIF-(H)：三菱电机(株)制) 

 可以抑制驱动器电源侧辐射出的干扰信号，特别是对10MHz以下的无线电频段

有效。输入专用。 
 

连接图 外形尺寸图[单位：mm] 

连接线请尽量短。 

请务必接地。 

单相电源下使用FR-BIF时，未接线的导线请务必进行

绝缘处理。 

 

 

 

(f) 输入电源用压敏电阻(推荐品) 

 可抑制外来干扰信号、雷电浪涌等进入驱动器。使用压敏电阻时，请将设备

输入电源的各相之间连接起来。压敏电阻推荐使用日本CHEMI-CON制

TND20V-431K，TND20V-471K或TND20V-102K。压敏电阻的详细规格及使用方法请

参考厂商产品列表。 
 

电源电压 压敏电阻 

最大额定 
最大限制 

电压 

静电容量 

(参考值) 

可变电阻电压 

额定(范围) 

V1mA 
允许回路电压 浪涌电流耐量 能量耐量 

额定脉冲 

功率 

AC[Vrms] DC[V] 8/20μs[A] 2ms[J] [W] [A] [V] [pF] [V] 

100V级 

200V级 

TND20V-431K 275 350 10000/1次 

7000/2次 

195 
1.0 100 

710 1300 430(387～473) 

TND20V-471K 300 385 215 775 1200 470(423～517) 

 
[单位：mm] 

W

φd

E

H

D

L

T

 

型号 
D 

Max. 

H 

Max. 

T 

Max. 

E 

±1.0 

(注)L 

min. 

φd 

±0.05 

W 

±1.0 

TND20V-431K 
21.5 24.5 

6.4 3.3 

20 0.8 10.0 TND20V-471K 6.6 3.5 

TND20V-102K 22.5 25.5 9.5 6.4 

注. 导线长(L)的特殊产品，请咨询制造商。 

 

 

 

NFB 

无线电噪音 
滤波器 
FR - BI F 

FR-BIF-H 

L 3 

L 2 
L 1 

驱动器 

电源 

 

 

MC 

200V 级 ： FR-BIF 

29 
44 

42 

7 

4 
φ5孔 

58 

29 

 

约3
0
0 

泄漏电流： 4mA 
红 白 蓝 绿 
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13.7 漏电断路器 

(1) 选型方法 

 AC伺服中有PWM控制的高次谐波斩波电流通过。高次谐波产生的漏电流比商用电源

驱动电机的漏电流更大。 

 请参考如下计算公式选定漏电断路器，确认驱动器、伺服电机接地是否良好。 

 此外，为减少漏电流，请尽可能缩短输入输出电线的布线距离，并保证接地距离

30cm以上。 

 

额定感度电流≧10・{Igl＋Ign＋Iga＋K・(Ig2＋Igm)}[mA]････････････････

(14.1) 

 

 

漏电断路器 
K 

型 本公司产品 

谐波·浪涌电流的 

对应产品 

NV-SP 

NV-SW 

NV-CP 

NV-CW 

NV-HW 

1 

一般产品 

BV-C1 

NFB 

NV-L 

3 

 

Igl：从漏电断路器到驱动器输入端子间电路的泄漏电流 

                            (从图 13.4 中求得) 

Ig2：从驱动器输出端子到伺服电机间电路的泄漏电流 

                            (从图 13.4 中求得) 

Ign：连接输入侧滤波器等时的泄漏电流 

                            (FR-BIF-(H)：三菱电机(株)制）时每个 4.4mA) 

Iga：驱动器的泄漏电流(根据表 13.5 计算) 

Igm：伺服电机的泄漏电流(根据表伺服电机的泄漏电流(根据表 13.4 计算) 

 

120

100

80

60

40

20

0
2
3.5

5.5
8
14
22

38

80
150

30
60
100

電線サイズ[mm2]

漏
れ
電
流
[mA]  

 

a. 200V级的场合  

 
图13.4 CV电缆为金属配线时，每1km的泄漏电流例(lg1，lg2) 

 

Ign 

噪声滤波器 
电线 

电线 

Ig1 Iga Ig2 Igm 

M 驱动器 

NV 

电线尺寸[mm²] 

泄 

露 

电 

缆 

[mA] 
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表13.4 伺服电机的泄漏电流例(Igm) 

伺服电机输出[kW] 泄漏电流[mA] 

0.05～1 0.1 

 

表13.5 驱动器的泄漏电流例(Iga) 

驱动器容量[kW] 泄漏电流[mA] 

0.1～0.6 0.1 

 

表13.6 漏电断路器选型例 

驱动器 漏电断路器额定漏电电流[mA] 

LECSC2-□ 

LECSC1-□ 
15 
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(2) 选型例 

 根据下述条件选定漏电断路器示例。 

サーボアンプ
MR-J3-40T

サーボモータ
HF-KP43

2mm2×5m 2mm2×5m

M

NV

Ig1 Iga Ig2 Igm

 

 使用可抑制高次谐波、浪涌的漏电断路器。 

 根据图求出公式(13.1)各项值。 

 

                           Igl＝20・       ＝0.1[mA] 

 

 

                           Ig2＝20・       ＝0.1[mA] 

 

  Ign＝0(不使用) 

 

  Iga＝0.1[mA] 

 

  Igm＝0.1[mA] 

 

 带入公式(13.1)。 

 

   Ig≧10・{0.1＋0＋0.1＋1・(0.1＋0.1)} 

    ≧4[mA] 

 

 根据计算结果,使用额定漏电电流(Ig)是4.0[mA]以上的漏电断路器。 

 在NV-SP/SW/CP/CW/HW系列中使用15[mA]。 

 

驱动器 

LECSC□-S8 LE-S8-□ 

1000

5

1000

5

伺服电机 
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13.8 EMC滤波器(推荐品) 

需符合EN规格的EMC指令时，推荐使用下述滤波器。有些EMC滤波器的泄漏电流较大。 

 

(1) 与驱动器的组合 

驱动器 
推荐滤波器(双信电机) 

重量[kg] 
型号 泄漏电流[mA] 

LECSC2-□ 

LECSC1-□ 
(注)HF3010A-UN 5 3 

注. 使用此EMC滤波器时，请另行订购浪涌保护器。 

 

(2) 连接例 

 

注 1.单向AC200～230V电源的场合，请将电源连接L1・L2，L3不要进行任何连接。单向AC100～

120V电源的场合，没有L3。电源规格请参阅1.2节。 

  2.连接电涌保护器的场合。 

 

L 1 

L 2 

L 3 

L 11 

L 21 

EMC 滤波器 驱动器 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

E 

MC 

( 注 2 ) 
浪涌保护器 1 
(RAV-781BYZ-2) 
(岡谷电机产业) 

( 注 2 ) 
浪涌保护器 2 
( RAV-781BXZ-4 ) 
(岡谷电机产业) 

NFB 

( 注 1 )   电源 

1 

2 

3 

1 2 3 
 



 

13 -  30 

 

13．选件・周边设备 

 

(3) 外形图 

(a) EMC滤波器 
 

HF3010A-UN 

［单位：㎜］ 

M4

IN

32
±
2

8
5±

2

1
10
±

4

3-M4

65±4

(41)

4-5.5×7

258±4

273±2

288±4

300±5

3-M4

 



 

13 -  31 

 

13．选件・周边设备 

 

(b) 浪涌保护器 
 

RAV-781BYZ-2 

4
.5

±
0.
51 32

41±1.0

28
.5

±
1.
0

28
±

1.
0

φ4.2±0.2

20
0＋

3
0

－
0

UL-1015AWG16

5
.5
±

1

1
1±

1

 

［单位：mm］ 

 

RAV-781BXZ-4 

4
.5

±
0.
51 32

41±1.0

28
.5

±
1.
0

28
±

1.
0

φ4.2±0.2

20
0＋

3
0

－
0

UL-1015AWG16

5
.5
±

1

1
1±

1

 

［单位：mm］ 

① ② ③ ④

 

 

 

 

黑 黑 黑 
① ② ③ 
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第 14 章 通信功能 
此驱动器采用RS-422串行通讯功能，可以用来实现驱动器运行、参数变更、监控等功

能。 

 

14.1 构成 

(1) 1 轴时 

 运行・操作1台驱动器。推荐使用如下所示电缆。 

 

(2) 多轴连接时 

(a) 示意图 

 可以在一条总线上运行・操作最大32台驱动器,局号为0局～31局。 

RS-232C
コネクタへ

RS-422/232C変換ケーブル
DSV-CABV
(ダイヤトレンド)

パーソナルコンピュータ

(注1) (注1) (注1)

サーボアンプ

CN3

サーボアンプ

CN3

サーボアンプ

CN3

(注2)

 

注 1. 分支接头推荐使用BMJ-8(八光电机制作所)。 

  2. 最终轴的场合，请使用150Ω电阻器在接收侧(驱动器)的RDP(3号引脚)与RDN(6号引脚)间进行终端处理。 

 

驱动器 个人电脑 

CN 3 

接 RS-232C 接口 

RS-422/232C 转换电缆 
DSV-CABV (Diatrend) 

10m 以下 

个人电脑 

驱动器                驱动器                    驱动器 

 

 

接 RS-232C 接口 

RS-422/232C 转换电缆 

DSV-CABV (Diatrend) 
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(b) 接线图 

 请按下图配线。 

7

1

2

3

4

5

6

8

7

1

2

3

4

5

6

8

1 2 3 4 5 6 7 8

7

1

2

3

4

5

6

8

(注4，5)

(注1)
第1軸サーボアンプ
CN3用コネクタ
(RJ45コネクタ)

LG

P5D

RDP

SDN

SDP

RDN

LG

NC

(注5)

7

1

2

3

4

5

6

8

7

1

2

3

4

5

6

8

1 2 3 4 5 6 7 8

7

1

2

3

4

5

6

8

LG

P5D

RDP

SDN

SDP

RDN

LG

NC

(注4，5)

(注1)
第2軸サーボアンプ
CN3用コネクタ
(RJ45コネクタ)

(注5)

7

1

2

3

4

5

6

8

7

1

2

3

4

5

6

8

1 2 3 4 5 6 7 8

7

1

2

3

4

5

6

8

LG

P5D

RDP

SDN

SDP

RDN

LG

NC

(注4，5)

150Ω

(注1，7)
第n軸サーボアンプ

CN3用コネクタ
(RJ45コネクタ)

RDP

RDN

(注2)

(注6)　分岐用コネクタ (注6)　分岐用コネクタ (注6)　分岐用コネクタ

(注3)30m以下

(注8)

 

注 1. 推荐接头(hirose电机) 

   插头：TM10P-88P 

   接线工具：CL250-0228-1 

  2. 最终轴的场合，请使用150Ω电阻器在接收侧(驱动器)的RDP(3号引脚)与RDN(6号引脚)间进行终端处理。 

  3. 低噪声环境下，总长度在30m以下。 

  4. 请尽量缩短分支接头-驱动器间的配线。 

  5. 请使用符合EIA568的线缆(10BASE-T线缆等)。 

  6. 推荐分支接头：BMJ-8(八光电机制作所) 

  7. n≦32(可最大连接32轴。) 

  8. RS-422/232C转换线缆DSV-CABV(Diatrend) 

 

（注 1） 

第 1轴驱动器 

CN3 用接口 

（RJ45 接口） 

（注 6）分支接头                  （注 6）分支接头                    （注 6）分支接头 

（注 1） 

第 2轴驱动器 

CN3 用接口 

（RJ45 接口） 

（注 1、7） 

第 3轴驱动器 

CN3 用接口 

（RJ45 接口） 
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14.2 通信规格 

14.2.1 通信概要 

驱动器接收到指令后，将发出返回信息。发出指令的装置(个人计算机等)称为主局，

根据指令返回信息的装置(驱动器)称为子局。连续读取数据时，要求主局重复不断地发

出指令。 
 

项目 内容 

波特率[bps] 9600/19200/38400/57600/115200起止同步式 

传送代码 

开始bit 
数据bit 
奇偶bit 
停止bit 

1bit 
8bit 
1bit(偶数) 
1bit 

传送方式 字符方式 半双工通信方式 

 

 

14.2.2 参数的设定 

使用RS-422通讯功能操作・运行驱动器时，可通过参数设定驱动器的通信规格。 

设定这个参数后，先关闭电源再重新连接，参数才会生效。 
 

(1) 串行通信波特率 

 选择通信速度。设置的通讯速度必须与送信侧(主局)的通讯速度相同。 

 

(2) RS-422通信响应延迟时间 

 设定驱动器(子局)从接收到数据到返回数据的时间。设定为“0”时，响应时间不

超过800μs，设定为“1”时，响应时间在800μs以上。 

 

(3) 局号设定 

 请将驱动器的局号设定为参数№PC20。设定范围0～31局。 

1 帧 (11bit) 

数

据 

开始 0 1 2 3 4 5 6 7 奇偶 停止 
次       
开始 

(LSB) (MSB) 

串行通信波特率 
0 ：  9600[ b ps]   3 ： 57600 [bps] 
1 ： 19200[ b ps]   4 ： 115200[ b ps] 
2 ： 384 00[ b ps] 

参数№PC21 

RS-422 通信响应延迟时间 
0 ： 无效  
1 ： 有效  800μs 以上的延迟时间后响应。 

参数№PC21 



 

14 -  5 

 

14．通信功能 

 

14.3 协议 

14.3.1 发送数据的构成 

因为通讯总线上最多可连接32台驱动器，为了判定和哪一个驱动器进行通讯，需在指

令或数据№等中添加局号或组。用参数将局号设定到每个驱动器，用通信指令将组设定

到每个局。发送的数据只对指定局号或组号的驱动器有效。 

另外，发送数据时添加的局号如果为“*”，那么发送的数据对所有连接在总线上的驱

动器都有效。然而，如果需要从驱动器返回数据，则把需返回数据的驱动器的局号设置

为“0”。 
 

(1) 从控制器向驱动器发送数据时 

 

(2) 从控制器向驱动器发送数据的请求时 

 

(3) 因超时发送接收状态的回复 

E
O
T

EOTによるサーボ側は
受信ニュートラル状態に復帰するコントローラ側

(主局)

サーボ側
(従局)

 

(4) 数据帧 

 数据长度因指令而变化。 

 

 

数据* 
S 
O 
H 

S 
T 
X 

指令 数

据 
№ 

E 
T 
X 

和校验 

E 
T 
X 

和校验 
S 
T 
X 

错 

误 

代 

码 

10 帧 ＋ ( 数据 ) 

    6 帧 
肯定回复：错误代码=A 
否定回复：错误代码=A 以外 

局号或组号 

局号或组号 

上位侧 
(主 局) 

驱动器侧 
( 子 局 ) 

局号或组号 

局号或组号 

      6 帧 ＋ ( 数据 ) 

数据* 

S 
O 
H 

S 
T 
X 

指令 数据 № 
E 
T 
X 

和校验 

E 
T 
X 

和校验 S 
T 
X 

错 

误 

代 

码 

10 帧 

上位侧 
( 主 局 ) 

驱动器侧 
( 子 局 ) 

数据 

4 帧 

数据 

8 帧 

o r   o r   1
2 

帧   or   16 帧 

上位侧 

（主局） 

驱动器侧 

（子局） 

 

通过 EOT 伺服侧复位到 neutral 状态 
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14.3.2 字符代码 

(1) 控制代码 
 

代码名 
16进制 

(ASCII代码) 
内容 

个人计算机终端上的键操作 

(一般情况) 

SOH 

STX 

ETX 

EOT 

01H 

02H 

03H 

04H 

start of head(通信开始) 

start of text(报文开始) 

end of text(报文结束) 

end of transmission(通信中断) 

ctrl＋A 

ctrl＋B 

ctrl＋C 

ctrl＋D 

 

(2) 数据用代码 

 使用ASCII代码。 
 

 

 b8 0 0 0 0 0 0 0 0 

 b7 0 0 0 0 1 1 1 1 

 b6 0 0 1 1 0 0 1 1 

 b5 0 1 0 1 0 1 0 1 

          

b8 ～
b5 

b4 b3 b2 b1  C 
R 

0 1 2 3 4 5 6 7 

 0 0 0 0  0 NUL DLE Space 0 ＠ P ， ｐ 

 0 0 0 1  1 SOH DC1 ！ 1 A Q ａ ｑ 

 0 0 1 0  2 STX DC2 “ 2 B R ｂ ｒ 

 0 0 1 1  3 ETX DC3 ＃ 3 C S ｃ ｓ 

 0 1 0 0  4   ＄ 4 D T ｄ ｔ 

 0 1 0 1  5   ％ 5 E U ｅ ｕ 

 0 1 1 0  6   ＆ 6 F V ｆ ｖ 

 0 1 1 1  7   ‘ 7 G W ｇ ｗ 

 1 0 0 0  8   ( 2 H Ｘ ｈ ｘ 

 1 0 0 1  9   ) 9 I Y i ｙ 

 1 0 1 0  10   ＊ ： J Ｚ ｊ ｚ 

 1 0 1 1  11   + ； Ｋ ［ ｋ ｛ 

 1 1 0 0  12   ， ＜ L ￥ ｌ ｜ 

 1 1 0 1  13   － = M ］ m ｝ 

 1 1 1 0  14   ・ ＞ N ＾ ｎ ￣ 

 1 1 1 1  15   / ？ O ＿ ｏ DEL 

 

(3) 局号 

 局号为0局～31局，共计32局。局的指定可使用ASCII代码。 
 

局号 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 

ASCII代码 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B C D E F 

 

局号 16 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 

ASCII代码 G H I J K L M N O P Q R S T U V 

 

 例如，局号为“0"(第1轴)时，发送16进制数“30H”。 
 

(4) 组 
 

组 a b c d e f 全组 

ASCII代码 a b c d e f * 

 

 例如，a组的场合，发送16进制数“61H”。 
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14.3.3 错误代码 

错误代码在下述场合使用，代码长度为1。 

子局接收到主局的数据后，向主局发送此数据的错误代码。驱动器正常时发送大写字

母，报警时发送小写字母。 
 

错误代码 

报错名称 说明 备注 驱动器 

正常时 

驱动器 

报警时 

[A] [a] 正常运行 正常处理发送数据。 肯定回复 

[B] [b] 奇偶校验错误 发送数据中出现奇偶校验错误。 

否定回复 

[C] [c] 和校验错误 发送数据中出现和校验错误。 

[D] [d] 字符错误 发送不合规格的字符。 

[E] [e] 指令错误 发送不合规格的指令。 

[F] [f] 数据№错误 发送不合规格的数据№。 

 

14.3.4 和校验 

和校验是，截止到ETX但不包含最前端的控制字符(STX或SOH)的数据转化为ASCII代码

的16进制代码后求和，并将结果的下2位以ASCII代码的16进制代码发送。 

 

[5][2]

S

T

X

30H ＋ 41H ＋ 31H ＋ 32H ＋ 35H ＋ 46H ＋ 03H

＝ 152H

[0] [A] [1] [F] [5] [2]

E

T

X

02H 30H 41H 31H 32H 35H 46H 03H

下2桁の52をアスキーコード[5][2]にして送信します。

 

14.3.5 通信超时 

主局侧的通讯动作结束后，如果在300ms之内没有收到子局返回的数据(未收到STX时),

主局发出EOT信号。之后，等待100ms后，再次送信。如果以上动作连续重复3次子局仍无

回复，则作为通讯超时处理。(通信异常) 

 

 

STX 
或 
SOH 

ETX 校验 

和校验对象范围 

局号 

送信 

300ms 

上位侧 
( 主局侧 ) 

驱动器侧 
( 子局侧 ) 

E 
O 
T 

1 00m
s 

送信 

300ms 

E 
O 
T 

1 00ms 

送信 

300ms 

E 
O 
T 

1 00ms 

送信 

300ms 
＊ 超时 

下 2 行的 52 以 ASCII 代码[5][2]发送。 
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14.3.6 通信重试 

主局和子局之间发生通迅故障时，子局返回的响应数据的错误代码为否定回复代码

([B]～[F]，[b]～[f])。此时，主局将重新发送通讯故障时的报文(通信重试)。以上动

作如果连续重复3次以上，都出现错误代码，则为通信异常。 

 

与此类似，如果主局检知子局返回的数据中有错误(和验位，奇偶校验等)，也同样会

重新发送通信故障时的报文。如果连续重试3次以上，错误仍然存在，则为通信异常。 

 

14.3.7 初始化 

从接通电源接到内部初始化完成期间，子局不能通讯。因此，电源接通后，请在进行

正常通讯开始之前进行以下处理。 

 

(1) 等待子局的电源接通后1秒以上。 

 

(2) 通过读取参数等，确认驱动器可以进行正常通讯并安全运行。 

 

S 
T 
X 

S 
T 
X 

S 
T 
X 

送信 
上位侧 
( 主局侧 ) 

驱动器侧 
( 子 局 侧 ) 

送信 

＊ 通信异常 

送信 

局号 局号 局号 
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14.3.8 通信步骤例 

以读出局号0的驱动器的报警记录(最新)为例。 
 

数据项目 值 内容 

局号 0 驱动器局号0 

指令 3 3 读取指令 

数据№ 1 0 报警履历(最新) 

 

 

 

结束 

43H 

数据 ＝ [ 0 ] ＋ 

      ＝ [0][3][3]      [1][0] 

C F 发送数据 ＝ 

0 1 

错误代码[A]・[a] 
以外 

连续 3次？ 

经过了 300ms？ 

开始 

数据的构成 

  和校验的计算和追加 

追加 SOH 发送数据的构成 

发送数据 

接收数据 

连续 3次？ 

接收数据的解析 

发送 EOT  ・ 等待 100ms 

报错处理 

报错处理 

No 

Yes 

Yes 

Yes 

No 

No 

No 

Yes 

No 

Yes 

主 局   子局 

主 局 ⇒ 子局 

⇒ 

主局 ⇒ 子局 

有接收数据？ 

3 3 ＋ STX ＋ ＋ ET X 

指令 数据 № 

STX E TX 

和校验＝30H＋33H＋33H＋02H＋31 H＋30H＋03H＝  F CH 

0 1 ＋ STX ＋ ＋ ET X SOH ＋ 3 3 ＋ 4 6 H   

局号 

0 ＋ 
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14.4 指令・数据№一览 

要点  
 
● 在不同的驱动器中，即使指令·数据№相同，内容也可能不同。 

 
 

14.4.1 读取指令 

(1) 状态显示(指令[0][1]) 
 

指令 数据№ 内容 显示项目 帧长度 

[0][1] 00 状态显示的简称和单位 当前位置 16 

 01  指令位置  

 02  指令剩余距离  

 03  位置点参数表№  

 04  反馈脉冲累积  

 05  伺服电机转速  

 06  累积脉冲  

 07    

 08    

 09    

 0A  再生负载率  

 0B  实际负载率  

 0C  最大负载率  

 0D  瞬时输出转矩  

 0E  旋转1周内位置  

 0F  ABS计数  

 10  负载惯量比  

 11  母线电压  

 80 状态显示的数据值和 当前位置 12 

 81 加工信息 指令位置  

 82  指令剩余距离  

 83  位置点参数表№  

 84  反馈脉冲累积  

 85  伺服电机转速  

 86  累积脉冲  

 87    

 88    

 89    

 8A  再生负载率  

 8B  实际负载率  

 8C  最大负载率  

 8D  瞬时输出转矩  

 8E  旋转1周内位置  

 8F  ABS计数  

 90  负载惯量比  

 91  母线电压  
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(2) 参数(指令[0][4]・[0][5]・[0][6]・[0][7]・[0][8]・[0][9]) 
 

指令 数据№ 内容 帧长度 

[0][4] [0][1] 参数组的读取 

0000：基本设定参数(№PA□□) 

0001：增益・滤波器参数(№PB□□) 

0002：扩展设定参数(№PC□□) 

0003：输入输出设定参数(№PD□□) 

0009：选件单元参数 

4 

[0][5] [0][1]～[F][F] 各参数的当前值 

读取指令[8][5]＋数据№[0][0]指定的参数组的参数当前值。所

以，在读取当前值前请务必指定指令[8][5]＋数据№[0][0]的参

数组。 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即为参数编号。 

8 

[0][6] [0][1]～[F][F] 各参数设定范围的上限值 

读取指令[8][5]＋数据№[0][0]指定的参数组参数可设定的上

限值。所以，在读取上限值前请务必指定指令[8][5]＋数据

№[0][0]的参数组。 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即为参数编号。 

8 

[0][7] [0][1]～[F][F] 各参数设定范围的下限值 

读取指令[8][5]＋数据№[0][0]指定的参数组参数可设定的下

限值。所以，在读取下限值前请务必指定指令[8][5]＋数据

№[0][0]的参数组。 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即为参数编号。 

8 

[0][8] [0][1]～[F][F] 各参数的简称 

读取指令[8][5]＋数据№[0][0]指定的参数组的参数简称。所

以，在读取简称前请务必指定指令[8][5]＋数据№[0][0]的参数

组。 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即为参数编号。 

12 

[0][9] [0][1]～[F][F] 参数的能否写入 

读取指令[8][5]＋数据№[0][0]指定的参数组的能否写入。所

以，在读取能否写入前请务必指定指令[8][5]＋数据№[0][0]的

参数组。 

0000：可写入 

0001：不可写入 

4 

 

(3) 外部输入输出信号(指令[1][2]) 
 

指令 数据№ 内容 帧长度 

[1][2] [0][0] 输入软元件的状态 8 

 [0][1]   

 [4][0] 外部输入引脚状态  

 [6][0] 根据通信打开的输入软元件的状态  

 [6][1]   

 [8][0] 输出软元件的状态  

 [8][1]   

 [C][O] 外部输出引脚状态  
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(4) 报警履历(指令[3][3]) 
 

指令 数据№ 内容 报警发生顺序 帧长度 

[3][3] [1][0] 报警记录的报警序号 最新报警 4 

[1][1]  此前第1次报警 

[1][2]  此前第2次报警 

[1][3]  此前第3次报警 

[1][4]  此前第4次报警 

[1][5]  此前第5次报警 

[2][0] 报警履历的报警发生时间 最新报警 8 

[2][1]  此前第1次报警 

[2][2]  此前第2次报警 

[2][3]  此前第3次报警 

[2][4]  此前第4次报警 

[2][5]  此前第5次报警 

 

(5) 当前报警(指令[0][2]・[3][5]) 
 

指令 数据№ 内容 帧长度 

[0][2] [0][0] 当前发生的报警№ 4 

 



 

14 -  13 

 

14．通信功能 

 

指令 数据№ 内容 显示项目 帧长度 

[3][5] 00 发生报警时的状态显示的

名称和单位 

当前位置 16 

 01 指令位置  

 02 指令剩余距离  

 03 位置点参数表№  

 04 反馈脉冲累积  

 05 伺服电机转速  

 06 累积脉冲  

 07   

 08   

 09   

 0A 再生负载率  

 0B 实际负载率  

 0C 最大负载率  

 0D 瞬时输出转矩  

 0E 旋转1周内位置  

 0F ABS计数  

 10 负载惯量比  

 11  母线电压  

 80 发生报警时的状态显示的

数据值和处理信息 

当前位置 12 

 81 指令位置  

 82 指令剩余距离  

 83 位置点参数表№  

 84 反馈脉冲累积  

 85 伺服电机转速  

 86 累积脉冲  

 87   

 88   

 89   

 8A 再生负载率  

 8B 实际负载率  

 8C 最大负载率  

 8D 瞬时输出转矩  

 8E 旋转1周内位置  

 8F ABS计数  

 90 负载惯量比  

 91  母线电压  
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(6) 位置点参数表・位置数据(指令[4][0]) 
 

指令 数据№ 内容 帧长度 

[4][0] [0][1]～[F][F] 各位置点参数表的位置数据的读取 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即为位置点参数表№。 
8 

 

(7) 位置点参数表・速度数据(指令[5][0]) 
 

指令 数据№ 内容 帧长度 

[5][0] [0][1]～[F][F] 各位置点参数表的速度数据的读取 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即为位置点参数表№。 
8 

 

(8) 位置点参数表・加速时间常数(指令[5][4]) 
 

指令 数据№ 内容 帧长度 

[5][4] [0][1]～[F][F] 各位置点参数表的加速时间常数的读取 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即为位置点参数表№。 
8 

 

(9) 位置点参数表・减速时间常数(指令[5][8]) 
 

指令 数据№ 内容 帧长度 

[5][8] [0][1]～[F][F] 各位置点参数表的减速时间常数的读取 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即为位置点参数表№。 
8 

 

(10)位置点参数表・停留(DWELL)(指令[6][0]) 
 

指令 数据№ 内容 帧长度 

[6][0] [0][1]～[F][F] 各位置点参数表的停留(DWELL)的读取 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即为位置点参数表№。 
8 

 

(11)位置点参数表・辅助功能(指令[6][4]) 
 

指令 数据№ 内容 帧长度 

[6][4] [0][1]～[F][F] 各位置点参数表的辅助功能的读取 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即为位置点参数表№。 
8 

 

(12)组设定(指令[1][F]) 
 

指令 数据№ 内容 帧长度 

[1][F] [0][0] 组设定值的读取 4 

 

(13) 试运行模式(指令[0][0]) 
 

指令 数据№ 内容 帧长度 

[0][0] [1][2] 试运行模式的读取 

0000：通常模式(非试运行模式) 

0001：JOG运行 

0002：定位运行 

0003：无电机运行 

0004：输出信号(DO)强制输出 

0005：1步进进给 

4 
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(14) 其他 
 

指令 数据№ 内容 帧长度 

[0][2] [9][0] 伺服电机端脉冲单位绝对位置 8 

[9][1] 指令单位绝对位置 8 

[7][0] 软件版本 16 

 

14.4.2 写入指令 

(1) 状态显示(指令[8][1]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[8][1] [0][0] 状态显示数据的清除 1EA5 4 

 

(2) 参数(指令[8][4]・[8][5]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[8][4] [0][1]～[F][F] 各参数的写入 

写入指令[8][5]＋数据№[0][0]指定的参数

组的参数值。所以，在写入值前请务必指定指

令[8][5]＋数据№[0][0]的参数组。 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即

为参数编号。 

参数不同，设定

范围不同 

8 

[8][5] [0][0] 参数组的写入 

0000：基本设定参数(№PA□□) 

0001：增益・滤波器参数(№PB□□) 

0002：扩展设定参数(№PC□□) 

0003：输入输出设定参数(№PD□□) 

0000～0003 4 

 

(3) 外部输入输出信号(指令[9][2]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[9][2] [6][0] 通信输入软元件信号 参考14.5.5项 8 

 [6][1]    

 

(4) 报警履历(指令[8][2]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[8][2] [2][0] 报警履历的清除 1EA5 4 

 

(5) 当前报警(指令[8][2]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[8][2] [0][0] 报警的清除 1EA5 4 

 

(6) 位置点参数表・位置数据(指令[C][0]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[C][0] [0][1]～[F][F] 各位置点参数表的位置数据的写入 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即

为位置点参数表№。 

－999999～

999999 

8 
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(7) 位置点参数表・速度数据(指令[C][6]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[C][6] [0][1]～[F][F] 各位置点参数表的速度数据的写入 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即

为位置点参数表№。 

0～允许旋转速

度 

8 

 

(8) 位置点参数表・加速时间常数(指令[C][7]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[C][7] [0][1]～[F][F] 各位置点参数表的加速时间常数的写入 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即

为位置点参数表№。 

0～20000 8 

 

(9) 位置点参数表・减速时间常数(指令[C][8]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[C][8] [0][1]～[F][F] 各位置点参数表的减速时间常数的写入 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即

为位置点参数表№。 

0～20000 8 

 

(10)位置点参数表・停留(DWELL)(指令[C][A]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[C][A] [0][1]～[F][F] 各位置点参数表的停留(DWELL)的写入 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即

为位置点参数表№。 

0～20000 8 

 

(11)位置点参数表・辅助功能(指令[C][B]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[C][B] [0][1]～[F][F] 各位置点参数表的辅助功能的写入 

数据№的数值(16进制)变换为10进制的值即

为位置点参数表№。 

0～3 8 

 

(12)输入输出软元件的禁止(指令[9][0]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[9][0] [0][0] 除EMG・LSP・LSN以外的输入软元件、外部模

拟输入信号、脉冲列输入设为OFF，并使其与

外部的ON/OFF状态无关。 

1EA5 4 

[0][3] 输出软元件(DO)全部无效。 1EA5 4 

[1][0] 解除EMG・LSP・LSN以外的输入软元件、外部

模拟输入信号、脉冲列输入的禁止。 

1EA5 4 

[1][3] 解除输出软元件的禁止。 1EA5 4 
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(13) 运行模式选择(指令[8][B]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[8][B] [0][0] 运行模式的切换 

0000：试运行模式解除 

0001：JOG运行 

0002：定位运行 

0003：无电机运行 

0004：输出信号(DO)强制输出 

0005：1步进进给 

0000～0005 4 

 

(14) 试运行模式用数据(指令[9][2]・[A][0]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[9][2] [0][0] 试运行时输入信号 参考14.5.7项 8 

[0][1]  参考14.5.7项 8 

[A][0] 信号引脚的强制输出 参考14.5.9项 8 

[A][0] [1][0] 写入试运行模式(JOG运行・定位运行)的旋转

速度。 

0000～7FFF 4 

[1][1] 写入试运行模式(JOG运行・定位运行)的加减

时间常数。 

00000000～ 

7FFFFFFF 

8 

[2][0] 设定试运行模式(定位运行)的移动量。 00000000～ 

7FFFFFFF 

8 

[2][1] 选择试运行(定位运行)的定位方向。 

0：正転方向

1：逆転方向

0：指令パルス単位

1：検出器パルス単位

0 0

 

0000～0001 4 

[4][0] 试运行(定位运行)的启动指令。 1EA5 4 

 [4][1] 试运行(定位运行)中暂时停止时使用。数据中

的□表示空格。 

STOP ：暂时停止 

GO□□：剩余距离的再启动 

CLR□ ：剩余距离清除 

STOP 

GO□□ 

CLR□ 

4 

 

(15)组设定(指令[9][F]) 
 

指令 数据№ 内容 设定范围 帧长度 

[9][F] [0][0] 组的设定 a～f 4 

 

0：正转方向 

1：反转方向 

0：指令脉冲单位 

1：编码器脉冲单位 
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14.5 指令的详细说明 

14.5.1 数据处理 

如果从主局向子局发送指令＋数据№或指令＋数据№＋数据格式的指令，驱动器会根

据目的反馈响应和数据。 

这些表示发送和接收数据的数值分为10进制·16进制等类别。 

所以要根据需要对数据进行处理。 

数据的处理与否和处理方法根据监视和参数等而有差异，请参考各自的详细说明。 

以下为读取和写入数据的处理方法。 

 

(1) 处理读取数据 

 显示类型为0时，将8位数据由16进制变换为10进制，并根据小数点位置信息加上

小数点。 

 显示类型为1的场合，8位数据不需转换就可以使用。 

 

 此处，以显示状态的接收数据“003000000929”为例说明处理方法。 

 接收数据的内容如下。 

 

 由于此时显示类型为“0”，将16进制的数据变换为10进制。00000929H→2345 

 由于小数点位置为“3”，所以右起第3位处为小数点。 

 因此，该数据显示为“23.45”。 

 

0 0 3 0 0 0 0 0 0 9 2 9 

显示类型 
0 ：转换为 10 进制使用 
1 ：使用 16 进制 

小数点位置 
0：无小数点 
1：下 1 位（通常不使用） 
2：下 2 位 
3：下 3 位 
4：下 4 位 
5：下 5 位 
6：下 6 位 

数据 32bit 长（16 进制） 
(需要对显示类型进行数据转换) 
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(2) 写入处理过的数据 

 写入数据按10进制处理时必须指定小数点位置。如果未指定则不能写入。按16进

制处理时，请将小数点位置指定为“0”。 

 发送数据发送如下值。 

 

 此处举例说明发送“15.5”时的处理方法。 

 因为小数点位置为右起第2位，所以小数点位置数据变为“2”。 

 由于发送数据为16进制，所以将10进制的数据变换为16进制。 

 155→9B 

 因此，发送“0200009B”。 

 

0 

小数点位置 
0：无小数点 
1：下 1 位 
2：下 2 位 
3：下 3 位 
4：下 4 位 
5：下 5 位 

数据以 16 进制转送。 
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14.5.2 状态显示 

(1) 状态显示的名称和单位的读取 

 读取状态显示的名称和单位。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[0][1]和要求读取的状态显示项目对应的数据№[0][0]～[0][E]。

(参考14.4.1项) 
 

(b) 返回数据 

 子局返回要求的状态显示名称和单位。 

 

(2) 状态显示数据的读取 

 读取状态显示数据和处理信息。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[0][1]和要求读取的状态显示项目对应的数据№[8][0]～[8][E]。

(参考14.4.1项) 
 

(b) 返回数据 

 子局返回要求的状态显示数据。 

 

(3) 状态显示数据的清除 

 清除状态显示的反馈脉冲累积的数据。读出各状态显示项目后，请立即发送此指

令。将已经发送的状态显示项目的数据清除为“0”。 
 

指令 数据№ 数据 

[8][1] [0][0] 1EA5 

 

 例如发送指令[0][1]步数№[8][0]，接收到状态显示数据后，若再发送指令[8][1]

步数№[0][0]步数[1EA5]，反馈脉冲累积的值为“0”。 

 

0 0 

单位字符（5 位） 名称字符（9 位） 

6：下 6 位 

0 0 

显示类型 
0 ：转化为 10 进制 
1 ：16 进制 

小数点位置 
0：无小数点 
1：下 1 位（通常不使用） 
2：下 2 位 
3：下 3 位 
4：下 4 位 
5：下 5 位 

数据 32bit 长（16 进制） 
(需要对显示类型进行数据转换) 
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14.5.3 参数 

(1) 指定参数组 

 读取写入参数设定值，需要预先指定操作的参数组。请按如下内容将设定值写入

驱动器，指定操作的参数组。 
 

指令 数据№ 发送数据 参数组 

[8][5] [0][0] 0000 基本设定参数(№PA□□) 

0001 增益・滤波器参数(№PB□□) 

0002 扩展设定参数(№PC□□) 

0003 输入输出设定参数(№PD□□) 

 

(2) 读取参数组 

 从子局读取设定的参数组。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[0][4]＋数据№[0][1]。 
 

指令 数据№ 

[0][4] [0][1] 

 

(b) 返回数据 

 子局返回设定的参数组。 

 

(3) 简称的读取 

 读取参数的简称。请预先指定参数组。(参考本项(1)) 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[0][8]和参数№对应的数据№[0][1]～[F][F]。(参考14.4.1项) 

 数据№用16进制显示。数据№的数值变换为10进制的值即为参数№。 
 

(b) 返回数据 

 子局返回要求的参数№简称。 

 

 

0 0 

简称字符（9 位） 

0 

0 0 

参数组 
0 ： 基本设定参数（№PA□□） 
1 ： 增益・滤波器参数(№PB□□) 
2 ： 扩展设定参数(№PC□□) 
3 ： 输入输出设定参数(№PD□□) 

0 



 

14 -  22 

 

14．通信功能 

 

(4) 设定值的读取 

 读取参数的设定值。请预先指定参数组。(参考本项(1)) 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[0][5]和参数№[0][1]～[F][F]对应的数据№。(参考14.4.1项) 

 数据№用16进制显示。数据№的数值变换为10进制的值即为参数№。 
 

(b) 返回数据 

 子局范围要求的参数№数据和处理信息。 

 

 例如，数据“1200270F”时显示999.9(10进制显示形式)，数据“0003ABC”

时显示3ABC(16进制显示形式)。 

 另外，显示类型为“0”(16进制)且小数点位置为“0”以外时，显示类型是

特殊16进制显示形式，数据值“F”为空白操作。数据“01FFF053”显示053(特

殊16进制显示形式)。 

 参数№PA19的参数设定为写入禁止，读取不能写入和参考的参数时，发送“读

取可否”为“1(读取不可)”，向数据部转发“000000”。 

 

(5) 设定范围的读取 

 读取参数的设定范围。请预先指定参数组。(参考本项(1)) 
 

(a) 发送数据 

 读取上限值的场合，发送指令[0][6]和参数№对应的数据№[0][0]～[F][F]。

读取下限值的场合，发送指令[0][7]和参数№对应的数据№[0][0]～[F][F]。

(参考15.4.1项) 

 数据№用16进制显示。数据№的数值变换为10进制的值即为参数№。 

 

0 

小数点位置 
0：无小数点 
1：下 1 位 
2：下 2 位 
3：下 3 位 
4：下 4 位 
5：下 5 位 显示类型 

0 ：16 进制 
1 ：转换为 10 进制 

参数写入型 
0 ：写入后生效 
1 ：写入后再接通电源生效 

数据以 16 进制转送。 

读取可否 
0 ： 可读取 
1 ： 不可读取 
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(b) 返回数据 

 子局范围要求的参数№数据和处理信息。 

 

 例如，数据“00FFFFEC”时为－20。 

 

(6) 设定值的写入 

要点  
 
● 以1小时1次以上的高频率变更设定值时，请不要将设定值写入EEP-ROM，而是写

入RAM。写入EEP-ROM的次数超过限制次数会造成驱动器故障。限制次数约为10万

次。 
 

 

 将参数的设定值写入驱动器的EEP-ROM。请预先指定参数组。(参考本项(1)) 

 请写入可设定范围的值。可设定范围请参考第5章，通过本项(4)的操作读取设定

范围。 

 发送指令[8][4]＋数据№＋设定数据。 

 数据№用16进制显示。数据№的数值变换为10进制的值即为参数№。 

 写入数据按10进制处理时必须指定小数点位置。如果未指定则不能写入。按16进

制处理时，请将小数点位置指定为“0”。 

 请确认写入数据是否在上限值・下限值的范围内再进行写入。读取所写入参数的

数据，确认小数点位置后做成发送数据变不会报错。 

 写入完成后读出该参数数据，验证是否正确写入。 
 

指令 数据№ 数据 

[8][4] [0][1]～[F][F] 见下图。 

 

 

频繁使用通信变更参数的场合，将此设定设为“3”，并请在驱动器内的 RAM 上 

变更参数。 

频繁变更数据（1 小时 1 次以上）的场合，请不要将数据写入 EEP-ROM。 

写入模式 
0 ：写入 EEP-ROM 
3 ：写入 RAM 

数据以 16 进制转送。 

小数点位置 
0 ： 无小数点 
1 ： 下 1 位 
2 ： 下 2 位 
3 ： 下 3 位 
4 ： 下 4 位 
5 ： 下 5 位 

数据以 16 进制转送。 

0 0 
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14.5.4 外部输入输出信号状态(DIO 诊断) 

(1) 输入软元件状态的读取 

 读取输入软元件的状态。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[1][2]＋输入软元件对应的数据№。 
 

指令 数据№ 

[1][2] [0][0] 

 [0][1] 

 

(b) 返回数据 

 子局返回输入软元件的状态。 

 

bit 
数据№[0][0] 数据№[0][1] 

软元件名称 简称 软元件名称 简称 

0 伺服ON SON 

  

1 正转行程末端 LSP 

2 反转行程末端 LSN 

3   

4 内部转矩限制选择 TL1 

5 比例控制 PC 

6 复位 RES 

7 清除 CR 

8 

  9 

10 

11 正转启动 ST1 

12 反转启动 ST2 

13 

  
14 

15 

16 

17 自动/手动选择 MD0 

18 近点DOG DOG 

19 

  

20 

21 

22 

23 

24 暂停/重启 TSTP 位置点参数表№选择1 DI0 

25 
  

位置点参数表№选择2 DI1 

26 位置点参数表№选择3 DI2 

27 增益切换 CDP 位置点参数表№选择4 DI3 

28 

  

位置点参数表№选择5 DI4 

29 位置点参数表№选择6 DI5 

30 位置点参数表№选择7 DI6 

31 位置点参数表№选择8 DI7 

 

b31 b

1 
b 0 

各 bit 的每个指令均以 16 进制向主局发送数据。 

1 ： ON 
0 ： OFF 
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(2) 外部输入引脚状态的读取 

 读取外部输入引脚的ON/OFF状态。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[1][2]＋数据№[4][0]。 
 

指令 数据№ 

[1][2] [4][0] 

 

(b) 返回数据 

 返回输入引脚的ON/OFF状态。 

 

 

bit CN6接口引脚  bit CN6接口引脚  bit CN6接口引脚  bit CN6接口引脚 

0 1  8   16   24  

1 2  9   17   25  

2 3  10   18   26  

3 4  11   19   27  

4   12   20   28  

5   13   21   29  

6   14   22   30  

7   15   23   31  

 

b31 b

1 
b 0 

各 bit 的每个指令均以 16 进制向主局发送数据。 

1 ： ON 
0 ： OFF 
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(3) 根据通信打开输入软元件的状态的读取 

 读取根据通信打开的的输入软元件的ON/OFF状态。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[1][2]＋输入软元件对应的数据№。 
 

指令 数据№ 

[1][2] [6][0] 

 [6][1] 

 

(b) 返回数据 

 子局返回输入软元件的状态。 

 

bit 
数据№[6][0] 数据№[6][1] 

软元件名称 简称 软元件名称 简称 

0 伺服ON SON 

  

1 正转行程末端 LSP 

2 反转行程末端 LSN 

3   

4 内部转矩限制选择 TL1 

5 比例控制 PC 

6 复位 RES 

7 清除 CR 

8 

  9 

10 

11 正转启动 ST1 

12 反转启动 ST2 

13 

  
14 

15 

16 

17 自动/手动选择 MD0 

18 近点DOG DOG 

19 

  

20 

21 

22 

23 

24 暂停/重启 TSTP 位置点参数表№选择1 DI0 

25 
  

位置点参数表№选择2 DI1 

26 位置点参数表№选择3 DI2 

27 增益切换 CDP 位置点参数表№选择4 DI3 

28 

  

位置点参数表№选择5 DI4 

29 位置点参数表№选择6 DI5 

30 位置点参数表№选择7 DI6 

31 位置点参数表№选择8 DI7 

 

b31 b1b

0 

各 bit 的每个指令均以 16 进制向主局发送数据。 

1 ： ON 
0 ： OFF 
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(4) 外部输出引脚状态的读取 

 读取外部输出引脚的ON/OFF状态。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[1][2]＋数据№[C][0]。 
 

指令 数据№ 

[1][2] [C][0] 

 

(b) 返回数据 

 子局返回输入引脚的状态。 

 

bit CN6接口引脚  bit CN6接口引脚  bit CN6接口引脚  bit CN6接口引脚 

0 14  8   16   24  

1 15  9   17   25  

2 16  10   18   26  

3   11   19   27  

4   12   20   28  

5   13   21   29  

6   14   22   30  

7   15   23   31  

 

b31 b

1 
b 0 

各 bit 的每个指令均以 16 进制向主局发送数据。 

1 ： ON 
0 ： OFF 
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(5) 输出软元件状态的读取 

 读取输出软元件的ON/OFF状态。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[1][2]＋输出软元件对应的数据№。 
 

指令 数据№ 

[1][2] [8][0] 

 [8][1] 

 

(b) 返回数据 

 子局返回输入输出软元件的状态。 

 

bit 
数据№[8][0] 数据№[8][1] 

软元件名称 简称 软元件名称 简称 

0 准备完成 RD 

  

1   

2 零速度检出 ZSP 

3 转矩限制中 TLC 

4   

5 到位 INP 

6   

7 警告 WNG 

8 故障 ALM 

9   

10 电磁制动互锁 MBR 

11 动态制动互锁 DB 

12 

  13 

14 

15 电池警告 BWNG 

16 粗一致输出 CPO 

17 原点复位完成 ZP 

18 位置范围 POT 

19 暂时停止 PUS 

20 

  

21 

22 

23 

24 位置点参数表№输出1 PT0 

25 可变增益选择 CDPS 位置点参数表№输出2 PT1 

26 
  

位置点参数表№输出3 PT2 

27 位置点参数表№输出4 PT3 

28 移动结束 MEND 位置点参数表№输出5 PT4 

29 

  

位置点参数表№输出6 PT5 

30 位置点参数表№输出7 PT6 

31 位置点参数表№输出8 PT7 

 

b31 b

1 
b 0 

各 bit 的每个指令均以 16 进制向主局发送数据。 

1 ： ON 
0 ： OFF 
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14.5.5 输入软元件的 ON/OFF 

要点  
 
● 驱动器所有软元件的ON/OFF状态，最后都是接收数据的状态。因此，如果需要一

直为ON的软元件时，请每次发送使该软元件为ON的数据。 
 

 

各输入软元件都可以开关。但是，关闭的软元件存在于外部输入信号时，请也关闭该

输入信号。 

发送指令[9][2]＋输入软元件对应的数据№＋数据。 
 

指令 数据№ 设定数据 

[9][2] [6][0] 见下图。 

 [6][1]  

 

 

 

b31 b

1 
b 0 

各 bit 的每个指令均以 16 进制向主局发送数据。 

1 ： ON 
0 ： OFF 
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bit 
数据№[6][0] 数据№[6][1] 

软元件名称 简称 软元件名称 简称 

0 伺服ON SON 

  

1 正转行程末端 LSP 

2 反转行程末端 LSN 

3   

4 内部转矩限制选择 TL1 

5 比例控制 PC 

6 复位 RES 

7 清除 CR 

8 

  9 

10 

11 正转启动 ST1 

12 反转启动 ST2 

13 

  
14 

15 

16 

17 自动/手动选择 MD0 

18 近点DOG DOG 

19 

  

20 

21 

22 

23 

24 暂停/重启 TSTP 位置点参数表№选择1 DI0 

25 
  

位置点参数表№选择2 DI1 

26 位置点参数表№选择3 DI2 

27 增益切换 CDP 位置点参数表№选择4 DI3 

28 

  

位置点参数表№选择5 DI4 

29 位置点参数表№选择6 DI5 

30 位置点参数表№选择7 DI6 

31 位置点参数表№选择8 DI7 
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14.5.6 输入输出软元件(DIO)的禁止・解除 

禁止输入与输入输出软元件的变化无关的内容。在输入被禁止时，各输入信号(软元件)

处于以下状态。但是，紧急停止(EMG)·正转行程末端(LSP)·反转行程末端(LSN)不能被

禁止。 
 

信号 状态 

输入软元件(DI) OFF 

 

(1) 除了紧急停止(EMG)·正转行程末端(LSP)·反转行程末端(LSN)以外，输入 

软元件(DI)·外部模拟量输入信号·脉冲列输入被禁止·解除。 

请发送如下通信指令。 
 

(a) 禁止 
 

指令 数据№ 数据 

[9][0] [0][0] 1EA5 

 

(b) 解除禁止 
 

指令 数据№ 数据 

[9][0] [1][0] 1EA5 

 

(2) 禁止・解除输出软元件(DO)。 

请发送如下通信指令。 
 

(a) 禁止 
 

指令 数据№ 数据 

[9][0] [0][3] 1EA5 

 

(b) 解除禁止 
 

指令 数据№ 数据 

[9][0] [1][3] 1EA5 
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14.5.7 输入软元件 1 的 ON/OFF(试运行用) 

开关各输入软元件以作为试运行用。但是，关闭的软元件存在于外部输入信号时，请

也关闭该输入信号。 

发送指令[9][2]＋输入软元件对应的数据№＋数据。 
 

指令 数据№ 设定数据 

[9][2] [0][0] 见下图。 

 [0][1]  

 

 

bit 
数据№[0][0] 数据№[0][1] 

软元件名称 简称 软元件名称 简称 

0 伺服ON SON 

  

1 正转行程末端 LSP 

2 反转行程末端 LSN 

3   

4 内部转矩限制选择 TL1 

5 比例控制 PC 

6 复位 RES 

7 清除 CR 

8 

  9 

10 

11 正转启动 ST1 

12 反转启动 ST2 

13 

  
14 

15 

16 

17 自动/手动选择 MD0 

18 近点DOG DOG 

19 

  

20 

21 

22 

23 

24 暂停/重启 TSTP 位置点参数表№选择1 DI0 

25 
  

位置点参数表№选择2 DI1 

26 位置点参数表№选择3 DI2 

27 增益切换 CDP 位置点参数表№选择4 DI3 

28 

  

位置点参数表№选择5 DI4 

29 位置点参数表№选择6 DI5 

30 位置点参数表№选择7 DI6 

31 位置点参数表№选择8 DI7 

 

 

b31 b

1 
b 0 

各 bit 的每个指令均以 16 进制向主局发送数据。 

1 ： ON 
0 ： OFF 
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14.5.8 试运行模式 

要点  
 
● 试运行模式用于动作确认。请不要在正式运行中使用。 

● 试运行中如果通讯中断0.5秒以上，驱动器将减速停止，并处于伺服锁定状态。为

了防止这种情况发生，可以监视状态显示等，以确认通讯不中断。 

● 即使在运行中，也可以进入试运行模式。此时，切换到试运行模式的同时请切断

主电路，变为自由停车状态。 
 

 

(1) 试运行模式的准备 

 请按照以下顺序设定试运行模式的种类。 
 

① 试运行模式的选择 

 发送指令[8][B]＋数据№[0][0]＋数据，并选择试运行模式。 
 

指令 数据№ 发送数据 试运行模式的选择 

[8][B] [0][0] 

0001 JOG运行 

0002 定位运行 

0003 无电机运行 

0004 DO强制输出 

0005 1步进进给 

 

② 试运行模式的确认 

 请从子局读取设定的试运行模式，确认是否正确设定。 
 

a. 发送数据 

 发送指令[0][0]＋数据№[1][2]。 
 

指令 数据№ 

[0][0] [1][2] 

 

b. 返回数据 

 子局返回设定的试运行模式。 

 

 

0 0 

试运行模式的读取 
0 ： 通常模式（不是试运行模式） 
1 ： JOG 运行 
2 ： 定位运行 
3 ： 无电机运行 
4 ： DO 强制输出 
5 ： 1 步进进给 

0 
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(2) JOG 运行 

 如下所示，请发送指令・数据№・数据，并进行JOG运行。 

 

 

指令 ： [ 8 ][ B ] 
数据№ ： [0][0] 
数据   ： 0001(JOG 运行 ) 

通过外部信号打开 LSP·LSN 或自动打开的场合 

指令 ： [ 9 ][ 2 ] 
数据№ ： [ 0 ][0] 
数据   ： ● 正转方向的场合 

  00000807 
  (打开SON・LSP・LSN・ST1) 
● 反转方向的场合 
  00001007 
  (打开SON・LSP・LSN・ST2) 

指

令 
： [ 9 ][ 2 ] 

数据№ ： [ 0 ][0] 
数

据 
  ： ● 正转方向的场合 

  0000080 1 
  (打开SON・ST1) 
● 反转方向的场合 
  0000100 1 
  (打开SON・ST2) 

启动 启动 

指令 ： [ 9 ][ 2 ] 
数据№ ： [0][0] 
数据   ： 00000007 

(打开SON・LSP・LSN) 

指

令 
： [ 9 ][ 2 ] 

数据№ ： [0][0] 
数

据 
  ： 000000

0 
1 

(打开SON) 

指令 ： [ 8 ][ B ] 
数据№ ： [0][0] 
数据   ： 0000 

(解除 JOG 运行) 

停止 停止 

结束 

指令 ： [ A ][ 0 ] 
数据№ ： [ 1 ][ 1 ] 
数据   ： 以 16 进制写入加减速时间 

常数[ms]。           

通过外部输入信号关闭 LSP·LSN 的场合 

加减速时间常数的设定 

指令 ： [ A ][ 0 ] 
数据№ ： [ 1 ][0] 
数据   ： 以 16 进制写入旋转速度 

[r/min]。           

伺服电机旋转速度的设定 

开始 
选择试运行模式的 JOG 运行。 

设定运行参数。 

启动。 

停止。 

解除 JOG 运行。 

驱动器电源 OFF→ON 进入 CC-Link 运行模式。 
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(3) 定位运行 

(a) 运行步骤 

 如下所示，请发送指令・数据№・数据并进行定位运行。 

 

注. 有100ms的延迟时间。 
 

指令 ： [ 8 ][ B ] 
数据№ ： [0][0] 
数据   ： 000 2 ( 定位运行） 

通过外部信号打开 LSP·LSN 或自动打开的场合 

指令 ： [ 9 ][ 2 ] 
数据№ ： [ 0 ][0] 
数据   ： 00000 0 07 

(打开SON・LSP・LSN) 

指

令 
： [ 9 ][ 2 ] 

数据№ ： [ 0 ][0] 
数

据 
  ： 000000

0 
1 

(打开 SON) 

输入软元件生效 输入软元件生效 

指令 ： [ A ][ 0 ] 
数据№ ： [ 4 ][0] 
数据   ： 1EA5 

定位开始 

指令 ： [ A ][ 0 ] 
数据№ ： [ 1 ][ 1 ] 
数据   ： 以 16 进制写入加减速时间 

常数[ms]。           

通过外部输入信号关闭 LSP·LSN 的场合 

加减速时间常数的设定 

指令 ： [ A ][ 0 ] 
数据№ ： [ 1 ][0] 
数据   ： 以 16 进制写入旋转速度 

[r/min]。           

伺服电机旋转速度的设定 

开始 
选择试运行模式的定位运行。 

设定运行参数。 

打开伺服 ON(SON)进入运行准备状态。 

指令 ： [ A ][ 0 ] 
数据№ ： [ 2 ][ 1 ] 
数据   ： 0000( 正转方向 ) 
          0001 ( 反转方向 ) 

旋转方向的选择 

指令 ： [ A ][ 0 ] 
数据№ ： [ 2 ][0] 
数据   ： 以 16 进制写入移动量 

[pulse]。           

移 动 量 的 设

定 

指令 ： [ 8 ][ B ] 
数据№ ： [0][0] 
数据   ： 0000 

(解除定位运行) 

结束 

( 注 ) 

启动。 

解除定位运行。 

驱动器电源 OFF→ON 进入 CC-Link 运行模式。 



 

14 -  36 

 

14．通信功能 

(b) 暂停/重启/剩余距离清除 

 如果在定位运行时发送以下指令・数据№・数据，会减速停止。 
 

指令 数据№ 数据 

[A][0] [4][1] STOP 

 

 如果在暂停时发送以下指令・数据№・数据，会重启。 
 

指令 数据№ (注)数据 

[A][0] [4][1] GO□□ 

注. □表示空格。 

 

 如果在暂停时发送以下指令，将中止定位运行，清除剩余的移动量。 
 

指令 数据№ (注)数据 

[A][0] [4][1] CLR□ 

注. □表示空格。 
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(4) 1 步进进给 

 执行1步进进给前，请预先设定1步进进给所使用的位置点参数表中的各数值。 

 请按以下内容发送指令・数据№，执行步进进给。 

 

注. 请在确认原点复位结束(ZP)后作动开始。请参考通过指令[1][2]、数据№[8][0]读取的数据17bit。 

 

指令 ： [ 8 ][ B ] 
数据№ ： [0][0] 
数据   ： 0005(1 步进进给) 

通过外部信号打开 LSP·LSN 或自动打开的场合 

指令 ： [ 9 ][ 2 ] 
数据№ ： [ 0 ][0] 
数据   ： 00020 0 07 

(打开SON・LSP・LSN ・MD0) 

指令 ： [ 9 ][ 2 ] 
数据№ ： [ 0 ][0] 
数据   ： 0002000 1 

打开SON・MD0) 

输入软元件生效 输入软元件生效 

通过外部输入信号关闭 LSP·LSN 的场合 

指令 ： [ 9 ][ 2 ] 
数据№ ： [ 0 ][ 1 ] 
数据   ： 以 16 进制写入位置点 

参数表№。           

位置点参数表№的设定 

开

始 选择试运行模式的 1 步进进给。 

设定位置点参数表№。 

打开伺服 ON(SON)进入运行准备状态。 

( 注 ) 

启动。 

指令 ： [ 8 ][ B ] 
数据№ ： [0][0] 
数据   ： 000

0 (解除 1 步进进给) 

结束 

解除 1 步进进给。 

驱动器电源 OFF→ON 进入 CC-Link 运行模式。 

指令 ： [ 9 ][ 2 ] 
数据№ ： [0][0] 
数据   ： 0002 0801 

( 打开 ST1) 

动作开始 

指令 ： [ 9 ][ 2 ] 
数据№ ： [0][0] 
数据   ： 0002 0807 

( 打开 ST1) 

动作开始 

( 注 ) 
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(5) 输出信号引脚的 ON/OFF(输出信号(DO)强制输出) 

 使用试运行模式，可以将与伺服的状态无关的输出信号引脚设为ON/OFF。请通过

指令[9][0]预先禁止外部输入信号。 
 

(a) 试运行模式的 DO 强制输出 

 发送指令[8][B]＋数据№[0][0]＋数据“0004”，进行DO强制输出。 

 

(b) 外部输出信号的 ON/OFF 

 请发送如下通信指令。 
 

指令 数据№ 设定数据 

[9][2] [A][0] 见下图。 

 

 

bit CN6接口引脚  bit CN6接口引脚  bit CN6接口引脚  bit CN6接口引脚 

0 14  8   16   24  

1 15  9   17   25  

2 16  10   18   26  

3   11   19   27  

4   12   20   28  

5   13   21   29  

6   14   22   30  

7   15   23   31  

 

(c) DO 强制输出的解除 

 如果DO强制输出结束，请发送指令[8][B]＋数据№[0][0]＋数据。 
 

指令 数据№ 发送数据 内容 

[8][B] [0][0] 0000 DO强制输出解除 

 

试运行模式的选择 
4 ：DO 强制输出（输出信号的强制输出） 

0 0 0 4 

b31 b

1 
b 0 

各 bit 的每个指令均以 16 进制向主局发送数据。 

1 ： ON 
0 ： OFF 
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(6) 无电机运行 

(a) 无电机运行的执行 

 请发送指令[8][B]＋数据№[0][0]＋数据“0003”，进行无电机运行。 

 

 如果进行无电机运行，请执行上位机分配的执行运行。 
 

(b) 无电机运行的解除 

 无电机运行的解除，不能用试运行模式的解除方法(发生指令[8][B]＋数据

№[0][0]＋数据“0000”)解除。解除无电机运行的场合，请将驱动器电源

OFF→ON，切换到CC-Link运行模式。 

 

试运行模式的选择 
3 ： 无电机运行 

0 0 0 3 
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14.5.9 报警记录 

(1) 报警№的读取 

 读取以前发生的报警№。读出的内容为从第0号(最早发生的报警)到第5号(过去发

生的第6次报警)的报警代码和发生时间。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[3][3]＋数据№[1][0]～[1][5]。请参考14.4.1项。 
 

(b) 返回数据 

 可以获取对应数据№的报警№。 

 

 例如，“0032”表示AL.32，“00FF”表示AL.__(无报警)。 

 

(2) 报警发生时间的读取 

 读取以前发生报警的时间。 

 数据№对应的报警发生时间为从运行开始到报警为止的总时间。时间以分为单位，

分以下的时间忽略不计。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[3][3]＋数据№[2][0]～[2][5]。 

 请参考14.4.1项。 
 

(b) 返回数据 

 

 例如，数据“01F5”表示在运行开始后第501分钟时发生报警。 

 

(3) 报警记录的消除 

 消除报警记录。 

 发送指令[8][2]＋数据№[2][0]。 
 

指令 数据№ 数据 

[8][2] [2][0] 1EA5 

 

以 10 进制转送报警№ 

需要进行 16 进制→10 进制的转化。 

以 10 进制转送报警№ 

0 0 
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14.5.10 当前报警 

(1) 当前报警的读取 

 读取当前发生的报警№。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[0][2]＋数据№[0][0]。 
 

指令 数据№ 

[0][2] [0][0] 

 

(b) 返回数据 

 子局返回当前发生的报警。 

 

 例如，“0032”表示AL.32，“00FF”表示AL.__(无报警)。 

 

(2) 报警发生时的状态显示的读取 

 读取报警发生时的状态显示数据。如果发送状态显示项目对应的数据№，将返回

数据值和数据处理信息。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[3][5]＋要求读取的状态显示项目对应的数据№[8][0]～[8][E]。

请参考14.4.1项。 
 

(b) 返回数据 

 子局返回要求的报警发生时的状态显示数据。 

 

(3) 当前报警初始化 

 与初始化(RES)为ON相同，复位驱动器报警，使它可处于可运行状态。该指令在消

除报警原因之后，确认无输入指令的状态下进行。 
 

指令 数据№ 数据 

[8][2] [0][0] 1EA5 

 

0 0 

显示类型 
0 ：转换为 10 进制 
1 ：16 进制 

小数点位置 
0：无小数点 
1：下 1 位（通常不使用） 
2：下 2 位 
3：下 3 位 
4：下 4 位 
5：下 5 位 
6：下 6 位 

数据 32bit 长（16 进制）   
(需要进行显示类型的数据转化) 

以 10 进制转送报警№ 

0 0 
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14.5.11 位置点参数表 

(1) 数据的读取 

(a) 位置数据 

 读取位置点参数表的位置数据。 
 

① 发送数据 

 发送指令[4][0]＋读取的位置点参数表对应的数据№[0][1]～[F][F]。请

参考14.4.1项。 
 

② 返回数据 

 子局返回要求的位置点参数表的位置数据。 

 

(b) 速度数据 

 读取位置点参数表的速度数据。 
 

① 发送数据 

 发送指令[5][0]＋读取的位置点参数表对应的数据№[0][1]～[F][F]。请

参考14.4.1项。 
 

② 返回数据 

 子局返回要求的位置点参数表的速度数据。 

 

 

发送 16 进制数据。 

显示类型 
0： 16 进制 
1： 转换为 10 进制 

小数点位置 
0：无小数点 
1：下 1 位(通常不使用) 
2：下 2 位 
3：下 3 位 
4：下 4 位 
5：下 5 位 

位置数据写入类型 
0： 写入后生效 
1： 写入后再接通电源生效 

0 0 

6：下 6 位 

发送 16 进制数据。 

显示类型 
0： 16 进制 
1： 转换为 10 进制 

速度数据写入类型 
0： 写入后生效 
1： 写入后再接通电源生效 

0 

0 0 
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(c) 加速时间常数 

 读取位置点参数表的加速时间常数。 
 

① 发送数据 

 发送指令[5][4]＋读取的位置点参数表对应的数据№[0][1]～[F][F]。请

参考14.4.1项。 
 

② 返回数据 

 子局返回要求的位置点参数表的加速时间常数。 

 

(d) 减速时间常数 

 读取位置点参数表的减速时间常数。 
 

① 发送数据 

 发送指令[5][8]＋读取的位置点参数表对应的数据№[0][1]～[F][F]。请

参考14.4.1项。 
 

② 返回数据 

 子局返回要求的位置点参数表的减速时间常数。 

 

 

发送 16 进制数据。 

显示类型 
0： 16 进制 
1： 转换为 10 进制 

减速时间常数的写入类型 
0： 写入后生效 
1： 写入后再接通电源生效 

0 

0 0 

发送 16 进制数据。 

显示类型 
0： 16 进制 
1： 转换为 10 进制 

加速时间常数的写入类型 
0： 写入后生效 
1： 写入后再接通电源生效 

0 

0 0 
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(e) 停留(DWELL) 

 读取位置点参数表的停留(DWELL)。 
 

① 发送数据 

 发送指令[6][0]＋读取的位置点参数表对应的数据№[0][1]～[F][F]。请

参考14.4.1项。 
 

② 返回数据 

 子局返回要求的位置点参数表的停留(DWELL)。 

 

(f) 辅助功能 

 读取位置点参数表的辅助功能。 
 

① 发送数据 

 发送指令[6][4]＋读取的位置点参数表对应的数据№[0][1]～[F][F]。请

参考14.4.1项。 
 

② 返回数据 

 子局返回要求的位置点参数表的辅助功能。 

 

 

发送 16 进制数据。 

显示类型 
0： 16 进制 
1： 转换为 10 进制 

辅助功能写入形式 
0： 写入后生效 
1： 写入后再接通电源生效 

0 

0 0 

发送 16 进制数据。 

显示类型 
0： 16 进制 

 1： 转换为 10 进制 

停留(DWELL)写入类型 
0： 写入后生效 
1： 写入后再接通电源生效 

0 

0 0 
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(2) 数据的写入 

要点  
 
● ●以1小时1次以上的高频率变更设定值时，请不要将设定值写入EEP-ROM，而是

写入RAM。写入EEP-ROM的次数超过限制次数会造成驱动器故障。限制次数约为10

万次。 

(a) 位置数据 

 写入位置点参数表的位置数据。 

 发送指令[C][0]＋写入位置点参数表对应的数据№[0][1]～[F][F]＋数据。

请参考14.4.2项。 
 

指令 数据№ 数据 

[C][0] [0][1]～[F][F] 见下图。 

 

 

(b) 速度数据 

 写入位置点参数表的速度数据。 

 发送指令[C][6]＋写入位置点参数表对应的数据№[0][1]～[F][F]＋数据。

请参考14.4.2项。 
 

指令 数据№ 数据 

[C][6] [0][1]～[F][F] 见下图。 

 

 

 

16 进制数据 

写入模式 
0 ： 写入 EEP-ROM、RAM 
1 ：写入 RAM 

使用通信频繁变更速度数据的场合，请将此设定设为“1” 
并只更改驱动器内的 RAM 上的数据。 
如果频繁变更数据（1 小时 1 次以上），请不要写入 EEP-ROM。 

0 

16 进制数据 

小数点位置 
0：无小数点 
1：下 1 位 
2：下 2 位 
3：下 3 位 
4：下 4 位 
5：下 5 位 
6：下 6 位 

写入模式 
0 ： 写入 EEP-ROM、RAM 
1 ：写入 RAM 

使用通信频繁变更定位地址的场合，请将此设定设为“1” 
并只更改驱动器内的 RAM 上的数据。 
如果频繁变更数据（1 小时 1 次以上），请不要写入 EEP-ROM。 

请通过№1 使小数点位置与设定的进给长倍率（STM）一致。 

如果指定小数点位置与进给长倍率（STM）不同，子局将不能 

受理。 
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(c) 加速时间常数 

 写入位置点参数表的加速时间常数。 

 发送指令[C][7]＋写入位置点参数表对应的数据№[0][1]～[F][F]＋数据。

请参考14.4.2项。 
 

指令 数据№ 数据 

[C][7] [0][1]～[F][F] 见下图。 

 

 

(d) 减速时间常数 

 写入位置点参数表的减速时间常数。 

 发送指令[C][8]，写入位置点参数表对应的数据№[0][1]～[F][F]＋数据。

请参考14.4.2项。 
 

指令 数据№ 数据 

[C][8] [0][1]～[F][F] 见下图。 

 

 

 

16 进制数据 

写入模式 
0 ： 写入 EEP-ROM、RAM 
1 ：写入 RAM 

使用通信频繁变更减速时间常数的场合，请将此设定设为“1” 
并只更改驱动器内的 RAM 上的数据。 
如果频繁变更数据（1 小时 1 次以上），请不要写入 EEP-ROM。 

0 

16 进制数据 

写入模式 
0 ： 写入 EEP-ROM、RAM 
1 ：写入 RAM 

使用通信频繁变更加速时间常数的场合，请将此设定设为“1” 
并只更改驱动器内的 RAM 上的数据。 
如果频繁变更数据（1 小时 1 次以上），请不要写入 EEP-ROM。 

0 
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(e) 停留(DWELL) 

 写入位置点参数表的停留(DWELL)。 

 发送指令[C][A]，写入位置点参数表对应的数据№[0][1]～[F][F]＋数据。

请参考14.4.2项。 
 

指令 数据№ 数据 

[C][A] [0][1]～[F][F] 见下图。 

 

 

(f) 辅助功能 

 写入位置点参数表的辅助功能。 

 发送指令[C][B]＋写入位置点参数表对应的数据№[0][1]～[F][F]＋数据。

请参考14.4.2项。 
 

指令 数据№ 数据 

[C][B] [0][1]～[F][F] 见下图。 

 

 

16 进制数据 

写入模式 
0 ： 写入 EEP-ROM、RAM 
1 ：写入 RAM 

使用通信频繁变更辅助设备的场合，请将此设定设为“1” 
并只更改驱动器内的 RAM 上的数据。 
如果频繁变更数据（1 小时 1 次以上），请不要写入 EEP-ROM。 

0 

16 进制数据 

写入模式 
0 ： 写入 EEP-ROM、RAM 
1 ：写入 RAM 

使用通信频繁变更加速时间常数的场合，请将此设定设为“1” 
并只更改驱动器内的 RAM 上的数据。 
如果频繁变更数据（1 小时 1 次以上），请不要写入 EEP-ROM。 

0 
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14.5.12 驱动器的组指定 

对各子局设定组，可以同时向设定组的多个子局发送数据。 

 

(1) 组设定值的写入 

 向子局写入组指定值。 

 发送指令[9][F]＋数据№[0][0]＋数据。 
 

指令 数据№ 数据 

[9][F] [0][0] 见下图。 

 

 

(2) 组设定值的读取 

 从子局读取设定的组指定值。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[1][F]＋数据№[0][0]。 
 

指令 数据№ 

[1][F] [0][0] 

 

(b) 返回数据 

 子局返回要求的位置点参数表的组设定值。 

 

0 0 

指定组 
0 ：不指定组 
1 ： a 组 
2 ： b 组 
3： c 组 
4： d 组 
5： e 组 
6： f 组 

回复代码许可 
0 ：禁止回复 
1 ：允许回复 

0 0 

指定组 
0 ：不指定组 
1 ： a 组 
2 ： b 组 
3： c 组 
4： d 组 
5： e 组 
6： f 组 

回复代码许可 
   对于主局的读取代码的数据，设定是否返回。 
0 ：禁止回复 
   不能返回。 
1 ：允许回复 
    能够返回。 
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14.5.13 其他指令 

(1) 以伺服电机端脉冲为单位的绝对位置 

读取以伺服电机端的脉冲为单位的绝对位置。但是，位置超出原点8192转时溢值。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[0][2]＋数据№[9][0]。 
 

指令 数据№ 

[0][2] [9][0] 

 

(b) 返回数据 

 子局返回要求的伺服电机端脉冲。 

 

 例如，数据“000186A0”用电机端的脉冲单位表示为100000[pulse]。 

 

(2) 以指令为单位的绝对位置 

 读取以指令为单位的绝对位置。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[0][2]＋数据№[9][1]。 
 

指令 数据№ 

[0][2] [9][1] 

 

(b) 返回数据 

 子局返回要求的指令脉冲。 

 

 例如，数据“000186A0”用指令单位表示为100000[pulse]。 

 

指令单位是以 16 进制返回绝对值数据。 
（10 需要转化为 10 进制） 

伺服电机端的脉冲单位以 16 进制返回绝对值数据。 
(需要转化为 10 进制) 
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(3) 软件版本 

 读取驱动器的软件版本。 
 

(a) 发送数据 

 发送指令[0][2]＋数据№[7][0]。 
 

指令 数据№ 

[0][2] [7][0] 

 

(b) 返回数据 

 子局返回被请求的软件版本。 

 

 

软件版本（15 位） 

空

格 
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第 15 章 等分分度定位运行 

要点  
 
● 进行等分分度定位运行的场合，需要变更参数。请将参数№PA01设定为 

“1□□□”。 
 

 

本章记载了LECSC□-□驱动器进行等分分度定位运行的方法。本章没有记载的事项，

与位置点参数表定位运行相同，所以请参考第14章。 

15.1 功能 

15.1.1 概要 

进给局选择1(RYnA)～进给局选择8(RY(n＋2)5)的软元件可以指定№0～254的局。 

伺服电机旋转速度、加减速时间常数是通过速度选择1(RY(n＋2)C)～速度选择3(RY(n

＋2)E)的软元件指定位置点参数表№1～8而设定的。2局占有时可通过远程寄存器直接指

定速度指令数据。 

 

15.1.2 驱动器标准规格(仅功能) 

  项目 内容 

 局指令输入 

可CC-Link通信 

CC-Link通信(1局占有时)：31局 

CC-Link通信(2局占有时)：255局 

指令方式 

 
速度指令 

输入 

远程寄存器 
可CC-Link通信(2局占有时) 

通过远程寄存器，设定速度指令数据(旋转速度) 

 速度№输入 用位置点参数表选择旋转速度、加速/减速时间常数 

运 

行 

模 

式 

自动运行 旋转方向指定 向设定的局定位。可指定旋转方向 

模式 旋转方向就近 向设定的局定位。从当前位置向较近的方向旋转。 

手动运行 

模式 

分度JOG运行 
启动信号(RYn1)ON，通过旋转方向判定向指定的旋转方向旋转。 

启动信号(RYn1)OFF，向可减速停止的最近的局定位。 

JOG运行 基于参数设定的速度数据，通过CC-Link通信进行寸动作动。 

原点复位

模式 

转矩限制 

切换DOG式 

根据通过近点DOG后的相脉冲计数进行原点复位。 

可选择原点复位方向、可设定原点偏移量、可设定原点地址 

DOG上自动后退原点复位、行程自动后退功能、转矩限制自动切换功能 

转矩限制切换数据设定式 
无DOG原点复位。 

可任意位置设定原点、可设定原点地址、转矩限制自动切换功能 

向原点的自动定位功能 向确认的原点高速自动定位 
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15.1.3 功能一览 

记述了本驱动器的功能一览。各功能的详细内容请参考参考栏。 
 

功能 内容 参考 

自动运行模式1 

(旋转方向指定分度) 
此运行模式中，按指定方向旋转并向被分配为2～255的进给局定位。 15.7.2项 

自动运行模式2 

(就近分度) 
此运行模式中，按最短距离的方向旋转并向被分配为2～255的进给局定位。 15.7.3项 

手动运行模式 

1. 分度JOG运行 

 停止时向可减速停止的局定位的JOG运行。 

2. JOG运行 

 停止时无关局减速停止的JOG运行。 

15.8节 

原点复位 转矩限制切换DOG式・转矩限制切换数据设定式 15.9节 

高分辨率编码器 伺服电机采用分辨率为262144pulse/rev的高性能编码器。  

绝对位置检测系统 只要进行一次原点设置，以后每次接通电源便不需要进行原点复位。 15.10节 

增益切换功能 能够在伺服电机旋转中和停止中切换增益，也可在运行中使用输入软元件切换增益。 96节 

高级振动抑制控制 抑制臂部前端的振动或残留振动的功能。 94节 

自适应滤波器Ⅱ 检测驱动器的机械共振并自动设定滤波器的性能，抑制机械振动的功能。 9.2节 

低通滤波器 伺服系统响应性过高时，有抑制高频率共振的效果。 9.5节 

机械分析器功能 
安装软件(MR Configurator)的计算机与驱动器连接时，能够分析机械的频率特性。 

使用该功能时，需要安装软件（MR Configurator）。 
 

机械模拟 
根据机械分析器的测定结果，可在计算机的画面上模拟机械的动作。 

使用该功能时，需要安装软件（MR Configurator）。 
 

增益搜寻功能 
通过计算机自动改变增益的同时，在短时间内找出无超调的增益值。 

使用该功能时，需要安装软件（MR Configurator）。 
 

微振动抑制控制 伺服电机停止时，抑制±1脉冲信号的振动。 参数№PB24 

电子齿轮 
使用电子齿轮调整驱动器的设定值，以确保与设备移动量一致。另外，变更电子齿轮

对于驱动器上的移动量来讲,也可以以任意倍率移动设备。 

参数 

№PA06・PA07 

自动调谐 即使施加在伺服电机轴上的负载发生变化，也能将驱动器的增益自动调整到最优。 8.2节 

再生选件 发生的再生电力较大，且驱动器内置再生电阻的再生能力不足时使用。 13.2节 

制动单元 
再生选件不能提供足够的再生能力时使用。 

5kW以上的驱动器可以使用。 
13.3节 

电源再生转换器 
再生选件不能提供足够的再生能力时使用。 

5kW以上的驱动器可以使用。 
13.4节 

报警历史清除 清除报警记录。 参数№PC18 

转矩限制 可以限制伺服电机的转矩。 
15.3.2项(3) 

15.11.1项(9) 
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功能 内容 参考 

输出信号(DO)强制输出 
与驱动器状态无关，可强制开/关输出信号。 

用于输出信号的接线确认。 

7.7.4项 

 

试运行 
JOG运行・定位运行・无电机运行・DO强制输出 

试运行模式需要参数单元或安装软件（MR Configurator）。 

7.7节 

 

限位开关 使用正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)限制伺服电机的移动区间。  

 

15.2 对上位机或上位侧设备 CPU 的输入输出信号(输入输出软元件) 

15.2.1 输入输出信号(输入输出软元件) 

(1) 1 局占有时 

 RYn/RXn：各32点，RWrn/RWwn：各4点 
 

顺序控制器→上位机或上位侧设备(RYn)  上位机或上位侧设备→顺序控制器(RXn) 

(注) 

软元件№ 
软元件名称  

(注) 

软元件№ 
软元件名称 

RYn0 伺服ON  RXn0 准备完成 

RYn1 启动  RXn1 到位 

RYn2 旋转方向指定  RXn2 粗一致 

RYn3   RXn3 原点复位完成 

～ 使用不可  RXn4 转矩限制中 

RYn5   RXn5 使用不可 

RYn6 运行模式选择1  RXn6 电磁制动互锁 

RYn7 运行模式选择2  RXn7 暂时停止中 

RYn8 电机输出执行要求  RXn8 监控中 

RYn9 命令代码执行要求  RXn9 命令代码执行完毕 

RYnA 进给局选择1  RXnA 警告 

RYnB 进给局选择2  RXnB 电池警告 

RYnC 进给局选择3  RXnC 移动结束 

RYnD 进给局选择4  RXnD 动态制动互锁 

RYnE 进给局选择5  RXnE  

RYnF   ～ 使用不可 

～ 使用不可 

 

RX(n＋1)9  

RY(n＋1)9  RX(n＋1)A 故障 

RY(n＋1)A 复位 RX(n＋1)B 远程通信Ready 

RY(n＋1)B   RX(n＋1)C  

～ 使用不可  ～ 使用不可 

RY(n＋1)F   RX(n＋1)F  

 

上位机或上位侧设备→驱动器(RWwn)  驱动器→上位机或上位侧设备(RWrn) 

地址№ 信号  地址№ 信号 

RWwn 监控1  RWrn 监控1数据 

RWwn＋1 监控2  RWrn＋1 监控2数据 

RWwn＋2 命令代码  RWrn＋2 回复代码 

RWwn＋3 写入数据  RWrn＋3 读取数据 

注. “n”是由局号设定决定的值。 
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(2) 2 局占有时 

 RXn/RYn：各64点，RWrn/RWwn：各8点 
 

上位机或上位侧设备→驱动器(RYn)  驱动器→上位机或上位侧设备(RXn) 

(注) 

软元件№ 
软元件名称  

(注) 

软元件№ 
软元件名称 

RYn0 伺服ON  RXn0 准备完成 

RYn1 启动  RXn1 到位 

RYn2 旋转方向指定  RXn2 粗一致 

RYn3   RXn3 原点复位完成 

～ 使用不可  RXn4 转矩限制中 

RYn5   RXn5 使用不可 

RYn6 运行模式选择1  RXn6 电磁制动互锁 

RYn7 运行模式选择2  RXn7 暂时停止中 

RYn8 电机输出执行要求  RXn8 监控中 

RYn9 命令代码执行要求  RXn9 命令代码执行完毕 

RYnA 进给局选择1  RXnA 警告 

RYnB 进给局选择2  RXnB 电池警告 

RYnC 进给局选择3  RXnC 移动结束 

RYnD 进给局选择4  RXnD 动态制动互锁 

RYnE 进给局选择5  RXnE  

RYnF  

 

～ 使用不可 

～ 使用不可 RX(n＋1)F  

RY(n＋1)F  RX(n+2)0 位置指令执行完毕 

RY(n+2)0 位置指令执行要求  RX(n+2)1 速度指令执行完毕 

RY(n+2)1 速度指令执行要求  RX(n+2)2 局输出1 

RY(n+2)2 使用不可  RX(n+2)3 局输出2 

RY(n+2)3 进给局选择6  RX(n+2)4 局输出3 

RY(n+2)4 进给局选择7  RX(n+2)5 局输出4 

RY(n+2)5 进给局选择8  RX(n+2)6 局输出5 

RY(n+2)6 内部转矩限制选择  RX(n+2)7 局输出6 

RY(n+2)7 比例控制  RX(n+2)8 局输出7 

RY(n+2)8 增益切换  RX(n+2)9 局输出8 

RY(n+2)9 使用不可  RX(n+2)A  

RY(n+2)A 位置・速度指定方式选择 

 

～ 使用不可 

RY(n+2)B 使用不可 RX(n+3)9  

RY(n＋2)C 速度选择1 RX(n+3)A 故障 

RY(n＋2)D 速度选择2 

 

RX(n+3)B 远程通信Ready 

RY(n＋2)E 速度选择3 RX(n+3)C  

RY(n+2)F  ～ 使用不可 

～ 使用不可  RX(n+3)F  

RY(n+3)9     

RY(n+3)A 复位    

RY(n+3)B     

～ 使用不可    

RY(n+3)F     

注. “n”是由局号设定决定的值。   
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上位机或上位侧设备→驱动器(RWwn)  驱动器→上位机或上位侧设备(RWrn) 

(注1) 

地址№ 
信号  

(注1) 

地址№ 
信号 

RWwn 监控1(注2)  RWrn 监控1数据下位16bit 

RWwn＋1 监控2(注2)  RWrn＋1 监控1数据上位16bit 

RWwn+2 命令代码  RWrn+2 回复代码 

RWwn+3 写入数据  RWrn+3 读取数据 

RWwn+4 进给局  RWrn+4  

RWwn+5   RWrn+5 监控2数据下位16bit 

RWwn+6 位置点参数表№/速度指令数据(注3)  RWrn+6 监控2数据上位16bit 

RWwn+7 使用不可  RWrn+7 使用不可 

注 1．“n”是由局号设定决定的值。 

  2．32bit数据的监控代码请指定下位16bit的代码。 

  3．参数№PC30为“□□0□”的场合，请将位置点参数表№指定为RWwn＋6。参数№PC30为“□□1□”的场合，请将速度数据指定为RWwn

＋6并打开速度指定执行要求(RY(n＋2)1)。将参数№PC30设定为“□□1□”的场合，请务必在位置点参数表№1设定加减速时间常数。 
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15.2.2 输入输出信号的详细说明 

(1) 输入信号(输入软元件) 

 表中备注栏的记号表示以下内容。 

 *：参数№PD01的设定可以在内部自动ON。 
 

信号名称 

(软元件名称) 
内容 

软元件№ 

备注 1局 

占有时 

2局 

占有时 

伺服ON  如果打开RYn0则电源接入基本回路，进入可运行状态。(伺服ON状态) 

如果关闭RYn0则基本回路被切断，伺服电机变为自由运行状态。(伺服OFF

状态) 

RYn0 RYn0 * 

启动 1. 自动运行模式1・2 

如果打开RYn1，向指定的局№执行1次定位。 

2. 手动运行模式 

如果在分度JOG运行状态下打开RYn1，将会仅在ON时通过RYn2向指定

的方向旋转。若关闭RYn1，将会向可减速停止的局定位。 

如果在JOG运行状态下打开RYn1，将会仅在ON时通过RYn2向指定的方

向旋转。若关闭RYn1，将会进行与局无关的减速停止。 

3. 原点复位模式 

若打开RYn1，则同时开始原点复位。 

RYn1 RYn1  

旋转方向指定 通过RYn2的ON/OFF可指定启动时的旋转方向。 

1. 自动运行模式1 

通过参数№PA14的设定可以改变旋转方向。仅在自动运行模式1(旋

转方向指定分度)下使用RYn2。自动运行模式2(就近分度)不能使用。 
 

RYn2 RYn2  

  
(注)RYn2 

参数 

№PA14 

伺服电机 

旋转方向 

   

  
0 

0 CCW    

  1 CW    

  
1 

0 CW    

  1 CCW    

  注. 0：OFF 

  1：ON 

 

   

 2. 手动运行模式 

不受参数№PA14的影响。 
 

  

  
(注)RYn2 

参数 

№PA14 

伺服电机 

旋转方向 

   

  
0 

0 
CCW 

   

  1    

  
1 

0 
CW 

   

  1    

  注. 0：OFF 

  1：ON 

 

   

 3. 原点复位模式 

RYn2无效。原点复位模式下的旋转方向由参数№PC03指定。 
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信号名称 

(软元件名称) 
内容 

软元件№ 

备注 1局 

占有时 

2局 

占有时 

运行模式选择1 选择运行模式。 

 

RYn6 RYn6  

运行模式选择2 RYn7 RYn7 

 

  
(注) 

远程输入 运行模式 
   

  RYn7 RYn6    

  0 0 原点复位模式    

  0 1 手动运行模式    

  1 0 自动运行模式1(旋转方向指定分度)    

  1 1 自动运行模式2(就近分度)    

  

注. 0：OFF 

  1：ON 

 

   

电机输出执行要求 如果打开RYn8，如下数据・信号将被设定。同时打开RXn8。RYn8打开期间，

会随时更新监控值。 

① 1局占有时 

远程寄存器RWrn：监视器1(RWwn)要求的数据 

远程寄存器RWrn＋1：监视器2(RWwn＋1)要求的数据 

远程寄存器RWrn＋2：正常或错误的回复代码 

② 2局占有时 

远程寄存器RWrn：监视器1(RWwn)要求的数据的下16bit 

远程寄存器RWrn＋1：监视器1(RWwn)要求的数据的上16bit 

远程寄存器RWrn＋5：监视器2(RWwn＋2)要求的数据的下16bit 

远程寄存器RWrn＋6：监视器2(RWwn＋2)要求的数据的上16bit 

远程寄存器RWrn＋2：正常或错误的回复代码 

 

RYn8 RYn8  

命令代码执行要求 如果打开RYn9，将会执行设定到远程寄存器RWwn＋2的命令代码所对应的处

理。 

命令代码执行完后，RWrn＋2存储正常或错误的回复代码。同时打开RXn9。 

命令代码的详细内容请参考15.2.4项。 

 

RYn9 RYn9  
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信号名称 

(软元件名称) 
内容 

软元件№ 

备注 1局 

占有时 

2局 

占有时 

进给局选择1 用RYnA～RY(n＋2)5选择局№。 
 

RYnA RYnA 

 

进给局选择2  

局№ 

  (注1)远程输入     RYnB RYnB 

  RY 

(n＋2)5 

RY 

(n＋2)4 

RY 

(n＋2)3 
RYnE RYnD RYnC RYnB RYnA 

   

进给局选择3   RYnC RYnC 

  0 0 0 0 0 0 0 0 0    

进给局选择4  1 0 0 0 0 0 0 0 1  RYnD RYnD 

  2 0 0 0 0 0 0 1 0    

进给局选择5  3 0 0 0 0 0 0 1 1  RYnE RYnE 

  4 0 0 0 0 0 1 0 0    

进给局选择6             RY(n+2)3 

  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・   

进给局选择7  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・   RY(n+2)4 

  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・   

进给局选择8             RY(n+2)5 

  254 1 1 1 1 1 1 1 0   

  (注2) 1 1 1 1 1 1 1 1   

  注 1. 0：OFF 

   1：ON 

  2.如果RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5全部为1(ON)，则会发

生局警告(A97)。 

 

  

位置指令执行要求 如果打开RY(n＋2)0，设定到远程寄存器RWwn+4的进给局№将被设定。 

如果设定驱动器，RWrn＋2会被设定为正常或错误的回复代码。RX(n＋2)0

同时ON。 

详细内容请参考3.6.3项。 

 

 RY(n+2)0  

速度指令执行要求 如果打开RY(n＋2)1，设定到远程寄存器RWwn＋6的位置点参数表№及速度指

令数据将被设定。 

如果设定驱动器，RWrn＋2会被设定为正常或错误的回复代码。RX(n＋2)1

同时ON。 

详细内容请参考3.6.3项。 

 

 RY(n+2)1  

内部转矩限制选择 若RY(n＋2)6为OFF,参数№PA11(正转力矩上限)・参数№PA12(反转力矩上

限) 的力矩限值生效。若RY(n＋2)6为ON,则参数№PC35(内部力矩限制)的

力矩限值生效。(参考15.3.2项(3)) 

 

 RY(n+2)6  

比例控制 如果打开RY(n＋2)7，则速度放大器从比例积分模式切换为比例模式。 

如果伺服电机在停止状态下因外在因素1脉冲也能旋转时，会产生转矩，补

正位置偏差。移动完成(RXnC)OFF后机械锁定轴的场合，如果在移动完成

(RXnC)OFF的同时比例控制(RY(n＋2)7)为ON，将会控制不要的转矩补正位

置偏差。 

长时间锁定的场合，请同时打开比例控制(RY(n＋2)7)和内部转矩限制选择

(RY(n＋2)6),并通过内部转矩限制(参数№PC35)将转矩降至额定力矩以

下。 

 

 RY(n+2)7 * 
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信号名称 

(软元件名称) 
内容 

软元件№ 

备注 1局 

占有时 

2局 

占有时 

增益切换 如果打开RY(n＋2)8，转动惯量比和各增益的值切换为参数№PB29～PB32

的值。使用RY(n＋2)8切换增益的场合，请将自动调谐设为无效。 

 

 RY(n+2)8  

位置・速度指定方式选择 选择速度指令的给予者。(参考3.6.3项) 

OFF：通过远程输入的速度指定方式 

位置点参数表№选择(RYnA～RYnE)指定位置点参数表№，给予速度

指令。 

ON ：通过远程寄存器的速度指定方式 

将命令代码设定到远程寄存器(RWwn＋4～RWwn＋6)，给予速度指令。 

将参数№PC30(直接指定选择)设定为“□□□2”。 

 

 RY(n+2)A  

速度选择1 由RY(n＋2)C，RY(n＋2)D，RY(n＋2)E选择位置点参数表№1～8，选择定

位运行时的伺服电机旋转速度、加速时间常数、减速时间常数。 
 

 RY(n＋2)C  

速度选择2  RY(n＋2)D  

 

 

RY(n＋2)E  

  (注)远程输入 
位置点参数表№ 

  

  RY(n＋2)E RY(n＋2)D RY(n＋2)C   

  0 0 0 1   

  0 0 1 2   

  0 1 0 3   

速度选择3  0 1 1 4   

  1 0 0 5   

  1 0 1 6   

  1 1 0 7   

  1 1 1 8   

 

 注. 0：OFF 

  1：ON 

 

 

 

复位 如果RY(n＋1)A或RY(n＋3)A打开50ms以上，可以解除报警。 

有初始化(RY(n＋1)A或RY(n＋3)A)无法解除的报警。(参考15.12.4项(1)) 

未发生报警的状态下，打开RY(n＋1)A或RY(n＋3)A不能切断基本回路。将

参数№PD20(功能选择D-1)设定为“□□0□”，切断基本回路。 

此软元件不是停止用的。在运行中请不要打开。 

 

RY(n＋1)A RY(n+3)A  
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(2) 输出信号(输出软元件) 

 

要点  
 
● 输出软元件可以并用远程输出和CN6接口的外部输出信号。 

 
 

 软元件№栏里画斜线的软元件№不能在CC-Link中使用。 
 

信号名称 

(软元件名称) 
内容 

软元件№ 

1局 

占有时 

2局 

占有时 

准备完成 准备完成作为外部输出信号分配到CN6-14引脚。如果是伺服ON可运转状态，则

RXn0为ON。 

 

RXn0 RXn0 

到位 在累积脉冲设定的到位范围内，RXn1打开。到位范围可以通过参数№PA10变更。 

若到位范围变大，低速旋转时可能会处于导通状态。 

伺服ON状态下打开RXn1。 

 

RXn1 RXn1 

粗一致 指令剩余距离比参数设定的粗一致输出范围小时RXn2打开。基本回路OFF中不输

出。 

伺服ON状态下打开RXn2。 

 

RXn2 RXn2 

原点复位完成 原点复位完成作为外部输出信号分配到CN6-16引脚。原点复位完成时RXn3为ON。 

绝对位置系统中，运行准备完成时RXn3为ON，但以下场合为OFF。 

① 关闭伺服ON(RYn0)。 

② 关闭强制停止(EMG)。 

③ 打开初始化(RY(n＋1)A或RY(n＋3)A)。 

④ 发生报警。 

⑤ 关闭正转行程末端(LSP)和反转行程末端(LSN)。 

⑥ 没有原点复位时。 

⑦ 绝对位置消失(A25)、绝对位置计数器警告(AE3)发生后，没有原点复位时。 

⑧ 电子齿轮变更后没有原点复位时。 

⑨ 绝对位置系统从无效变为有效后，没有原点复位时。 

⑩ 变更参数№PA14(旋转方向选择)时。 

⑪原点复位中。 

①～⑪以外的状态，且只要进行一次原点复位，原点复位完成(RXn3)和准备完成

(RXn0)同时进入输出状态。 

 

RXn3 RXn3 

转矩限制中 产生的转矩达到设定转矩时RXn4为ON。 

 

RXn4 RXn4 

电磁制动互锁 伺服OFF或者报警时RXn6为OFF。发生报警时，与基本回路的状态无关，RXn6为OFF。 

 

RXn6 RXn6 

监控中 请参考电机输出执行要求(RYn8)。 

 

RXn8 RXn8 

命令代码执行完毕 请参考命令代码执行要求(RYn9)。 

 

RXn9 RXn9 

警告 发生警告时RXnA为ON。 

没有发生警告的场合，接通电源约1s后RXnA为OFF。 

 

RXnA RXnA 

电池警告 发生电池断线警告(A92)或电池警告(A9F)时，RXnB为ON。没有发生电池警告的场

合，接入电源约1s后RXnB为OFF。 

 

RXnB RXnB 
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信号名称 

(软元件名称) 
内容 

软元件№ 

1局 

占有时 

2局 

占有时 

移动结束 到位(RXn1)为ON，且指令剩余距离为“0”时，RXnC为ON。 

伺服ON状态下打开RXnC。 

 

RXnC RXnC 

动态制动互锁 需要进行动态制动时，RXnD为OFF。11kW以上的驱动器使用外置动态制动的场合

需要此软元件。(参考13.6节) 

7kW以下的驱动器不需要使用此软元件。 

 

RXnD RXnD 

位置指令执行完毕 请参考位置指令执行要求(RY(n＋2)0)。 

 

 
RX(n+2)0 

速度指令执行完毕 请参考速度指令执行要求(RY(n＋2)1)。 

 

 
RX(n+2)1 

局输出1 移动完成(RXnC)为ON的同时局№以8bit代码输出。 
 

 RX(n+2)2 

局输出2  

局№ 

  (注1)远程输出    RX(n+2)3 

  RX RX RX RX RX RX RX RX   

局输出3  (n＋2)9 (n＋2)8 (n＋2)7 (n＋2)6 (n＋2)5 (n＋2)4 (n＋2)3 (n＋2)2  RX(n+2)4 

  (注1) 0 0 0 0 0 0 0 0   

局输出4  0 1 1 1 1 1 1 1 1  RX(n+2)5 

  1 1 1 1 1 1 1 1 0   

局输出5  2 1 1 1 1 1 1 0 1  RX(n+2)6 

             

局输出6  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・  RX(n+2)7 

  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・   

局输出7  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・  RX(n+2)8 

             

局输出8  253 0 0 0 0 0 0 1 0  RX(n+2)9 

  254 0 0 0 0 0 0 0 1   

  注 1. 0：OFF 

   1：ON 

  2. 到位范围外时全部为0(OFF)。 

 

  

 接入电源、紧急停止或发生报警时，若在各局的到位范围内，则该局№将被输出。 

自动运行模式下运行时，若在目标进给局的到位范围内，则该局№将被输出。 

手动运行模式的分度JOG运行时，若启动(RYn1)OFF，在停止局的到位范围内，则

该局№将被输出。 

原点复位未完成的场合，局位置№不输出。 

 

 

故障 故障作为外部输出信号分配到CN6-15引脚。保护回路动作并切断基本回路时，

RX(n＋1)A或RX(n＋3)A为ON。未发生报警的场合，接通电源约1.5s后RX(n＋1)A

或RX(n＋3)A为OFF。 

 

RX(n＋1)A RX(n+3)A 

远程通信Ready 接通电源远程通信Ready为ON，发生报警、初始化(RY(n＋1)A或RY(n＋3)A)为ON

时，远程通信Ready变为OFF。 

 

RX(n＋1)B RX(n+3)B 
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(3) 远程寄存器 

 远程寄存器栏画斜线的信号不能使用。 
 

(a) 输入(上位机或上位侧设备→驱动器) 
 

远程寄存器 

信号名称 内容 设定范围 1局 

占有时 

2局 

占有时 

RWwn RWwn 监控1 要求驱动器的状态显示数据。 

① 1局占有时 

将监控的监控代码设定到RWwn，打开RYn8，数据被存储到

RWrn。同时，RXn8变为ON。 

② 2局占有时 

将监控的监控代码设定到RWwn，打开RYn8，数据被存储到

RWrn。同时，RXn8变为ON。 

要求32bit数据的场合，指定下16bit的监控代码，打开

RYn8，下16bit数据存储到RWrn，上16bit数据存储到RWrn

＋1。同时，RXn8变为ON。 

状态显示的监控代码项目请参考15.2.3项。 

 

参考15.2.3项 

RWwn＋1 RWwn＋1 监控2 要求驱动器的状态显示数据。 

① 1局占有时 

将监控的监控代码设定到RWwn＋1，打开RYn8，数据被存储

到RWrn＋1。此时，RXn8同时变为ON。 

② 2局占有时 

将监控的监控代码设定为RWwn＋1，打开RYn8，数据被存储

到RWrn+5。此时，RXn8同时变为ON。 

要求32bit数据的场合，指定下16bit的监控代码，打开

RYn8，下16bit数据存储到RWrn＋5，上16bit数据存储到RWrn

＋6。此时，RXn8同时变为ON。 

状态显示的监控代码请参考15.2.3项。 

 

参考15.2.3项 

RWwn+2 RWwn+2 命令代码 为了执行参数和位置点参数表数据的读取・写入、报警的参考

等，设定命令代码№。 

将命令代码№设定到RWwn＋2，打开RYn9，执行命令。如果完成

执行的命令，RXn9为ON。 

命令代码№的内容请参考15.2.4项(1)。 

 

参考15.2.4项(1) 

RWwn+3 RWwn+3 写入数据 为了执行参数和位置点参数表数据的写入、报警记录的清除

等，设定写入数据。 

将写入数据设定到RWwn＋3，打开RYn9，向驱动器写入数据。写

入完成后，RXn9为ON。 

写入数据的内容请参考15.2.4项(2)。 

 

参考15.2.4项(2) 
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远程寄存器 

信号名称 内容 设定范围 1局 

占有时 

2局 

占有时 

 RWwn+4 进给局 2局占有时的自动运行模式下，设定定位的进给局№。 

将进给局№设定到RWwn＋4，打开RY(n＋2)0驱动器设定№。

设定完成后，RX(n＋2)0为ON。 

 

进给局№：0～254 

 RWwn+6 位置点参数表№/速度指令数据 1. 使用位置点参数表的速度数据的场合 

请将位置点参数表№设定到RWwn＋6。 

2. 设定直接伺服电机旋转速度的场合 

请将伺服电机旋转速度设定到RWwn＋6。这种情况下，

请务必在位置点参数表№1设定加减速时间常数。 

 

位置点参数表№：

1～255 

伺服电机旋转速

度：0～允许旋转速

度 

 

(b) 输出(驱动器→上位机或上位侧设备) 

 请注意在1局占有时和2局占有时，RWrn、RWrn＋1设定的数据不同。 

 对远程寄存器设定了不适合的代码№或数据时，回复代码(RWrn＋2)将设定为

错误代码。错误代码请参考15.2.5项。 

 

1局占有时的场合 

远程 

寄存器 
信号名称 内容 

RWrn 监控1数据 设定RWwn中设定的监控代码的数据。 

 

RWrn＋1 监控2数据 设定RWwn＋1中设定的监控代码的数据。 

 

RWrn+2 回复代码 RWwn～RWwn＋3中设定的代码正常执行时，回复代码设定为“0000”。 

 

RWrn+3 读取数据 设定RWwn＋2中读取代码的响应数据。 

 

 

2局占有时的场合 

远程 

寄存器 
信号名称 内容 

RWrn 
监控1数据 

下16bit 

设定RWwn中设定的监控代码数据的下16bit。 

RWrn＋1 
监控1数据 

上16bit 

设定RWwn中设定的监控代码数据的上16bit。上16bit没有数据的场合，设定符号。 

RWrn+2 
回复代码 RWwn～RWwn+6中设定的代码正常执行时，回复代码设定为“0000”。 

 

RWrn+3 
读取数据 对应设定到RWwn＋2的读取代码的响应数据。 

 

RWrn+4   

RWrn+5 
监控2数据 

下16bit 

设定RWwn＋1中设定的监控代码数据的下16bit。 

RWrn+6 
监控2数据 

上16bit 

设定RWwn＋1中设定的监控代码数据的上16bit。上16bit没有数据的场合，设定符号。 

RWrn+7   
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15．等分分度定位运行 

 

15.2.3 监控代码 

2局占有时要求32bit数据的场合，请指定下16bit的代码№。请通过命令代码0101～

011C读取状态显示的小数点位置(倍率)。 

如果设定了本项未记载的代码№，回复代码(RWrn＋2)将设定为错误代码(□□1□)。此

时，RWrn・RWrn＋1・RWrn＋5・RWrn＋6设定为“0000”。 
 

代码№ 

监控项目 

返回数据内容 

(驱动器→上位机或上位侧设备) 

1局 

占有时 

2局 

占有时 
数据长 单位 

0000h 0000h    

0001h 0001h 等分分度定位运行中不使用。  

 

0002h   

0003h 0003h  

0004h   

0005h 0005h  

0006h   

0007h 0007h    

0008h 0008h 位置点参数表№ 16bit [№] 

0009h     

000Ah 000Ah 反馈脉冲累积 下16bit 16bit [pulse] 

000Bh  反馈脉冲累积 上16bit 16bit [pulse] 

000Ch    
 

000Dh 

000Eh 000Eh 累积脉冲 下16bit 16bit [pulse] 

000Fh  累积脉冲 上16bit 16bit [pulse] 

0010h 0010h    

0011h 0011h 再生负载率 16bit [％] 

0012h 0012h 实效负载率 16bit [％] 

0013h 0013h 最大负载率 16bit [％] 

0014h 0014h 瞬时输出转矩 16bit [％] 

0015h 0015h ABS计数 16bit [rev] 

0016h 0016h 电机速度 下16bit 16bit ×0.1[rev/min] 

0017h  电机速度 上16bit 16bit ×0.1[rev/min] 

0018h 0018h 母线电压 16bit [V] 

0019h 0019h 等分分度定位运行中不使用。   

001Ah   

001Bh 001Bh  

001Ch 001Ch 旋转1周内位置 下16bit 16bit [pulse] 

001Dh  旋转1周内位置 上16bit 16bit [pulse] 

001Eh 001Eh 局№ 16bit [№] 
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15.2.4 命令代码(RWwn＋2・RWwn＋3) 

命令代码的时序图请参考3.6.2项。 

 

(1) 读取命令代码 

 通过命令代码0000h～0AFFh读取要求的数据，存储在读取数据(RWrn＋3)。 

 请针对项目将命令代码№设定为RWwn＋2。命令代码№和返回数据都是4位16进制。 

 如果设定了本项未记载的命令代码№，回复代码(RWrn＋2)将存储错误代码

(□□1□)。此时，读取数据(RWrn＋3)存储为“0000”。 
 

代码№ 项目・功能 
读取代码(RWrn＋3)内容 

(驱动器→上位机或上位侧设备) 

0000h 运行模式 

读取当前运行模式。 

0000：CC-Link运行模式 

0001：试运行模式 

0002h 移动量倍率 

用参数№PA05设定，读取位置点参数表的位置数据的倍

率。  

0010h 当前报警(警告)读取 

读取当前发生的报警№及警告№。  

0020h 报警记录的报警序号(最新报警) 

 0021h 报警记录的报警序号(第2个报警) 

0022h 报警记录的报警序号(第3个报警) 

0023h 报警记录的报警序号(第4个报警) 

0024h 报警记录的报警序号(第5个报警) 

0025h 报警记录的报警序号(第6个报警) 

0030h 报警记录的发生时间(最新报警) 

 0031h 报警记录的发生时间(第2个报警) 

0032h 报警记录的发生时间(第3个报警) 

0033h 报警记录的发生时间(第4个报警) 

0034h 报警记录的发生时间(第5个报警) 

0035h 报警记录的发生时间(第6个报警) 

 

移动量倍率 
0300 ： ×1000 
020 0 ： ×100 
0100 ： ×10 
0000 ： ×1 

当前发生的报警№・警告№ 

0 0 

报警记录的报警№ 

0 0 

报警记录的发生时间 
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代码№ 项目・功能 
读取代码(RWrn＋3)内容 

(驱动器→上位机或上位侧设备) 

0040h 输入软元件状态0 

读取输入软元件的状态(OFF/ON)。 

 

表示从bit0到bitF各输入软元件的OFF/ON状态。 

bitF bit0
 

   bit 软元件  bit 软元件  

   0 伺服ON  8 电机输出执行要求  

   1 启动  9 命令代码执行要求  

   2 旋转方向指定  A 进给局选择1  

   3 近点DOG  B 进给局选择2  

   4 正转行程末端  C 进给局选择3  

   5 反转行程末端  D 进给局选择4  

   6 运行模式选择1  E 进给局选择5  

   7 运行模式选择2  F   

   

0041h 输入软元件状态1 

读取输入软元件的状态(OFF/ON)。 

 

 

表示从bit0到bitF各输入软元件的OFF/ON状态。 

bitF bit0
 

   bit 软元件  bit 软元件  

   0 位置指令执行要求  8 增益切换  

   1 速度指令执行要求  9   

   2   A 位置・速度指定方式  

   3 进给局选择6  B   

   4 进给局选择7  C 速度选择1  

   5 进给局选择8  D 速度选择2  

   6 内部转矩限制选择  E 速度选择3  

   7 比例控制  F 厂商设定用  

   

0042h 输入软元件状态2 

读取输入软元件的状态(OFF/ON)。 

表示从bit0到bitF各输入软元件的OFF/ON状态。 

bitF bit0
 

   bit 软元件  bit 软元件  

   0   8   

   1   9   

   2   A 复位  

   3   B   

   4   C   

   5   D   

   6   E   

   7   F   
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代码№ 项目・功能 
读取代码(RWrn＋3)内容 

(驱动器→上位机或上位侧设备) 

0050h 输出软元件状态0 

读取输出软元件的状态(OFF/ON)。 

 

表示从bit0到bitF各输出软元件的OFF/ON状态。 

bitF bit0
 

   bit 软元件  bit 软元件  

   0 准备完成  8 监控中  

   1 到位  9 命令代码执行完毕  

   2 粗一致  A 警告  

   3 原点复位完成  B 电池警告  

   4 转矩限制中  C 移动结束  

   5   D 动态制动  

   6 电磁制动互锁  E   

   7   F   

   

0051h 输出软元件状态1 

读取输出软元件的状态(OFF/ON)。 

表示从bit0到bitF各输出软元件的OFF/ON状态。 

bitF bit0
 

   bit 软元件  bit 软元件  

   0 位置指令执行完毕  8 局输出7  

   1 速度指令执行完毕  9 局输出8  

   2 局输出1  A 局输出9  

   3 局输出2  B   

   4 局输出3  C   

   5 局输出4  D   

   6 局输出5  E   

   7 局输出6  F 厂商设定用  

   

0052h 输出软元件状态2 

读取输出软元件的状态(OFF/ON)。 

表示从bit0到bitF各输出软元件的OFF/ON状态。 

bitF bit0
 

   bit 软元件  bit 软元件  

   0   8   

   1   9   

   2   A 故障  

   3   B 远程通信Ready  

   4   C   

   5   D   

   6   E   

   7   F   
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代码№ 项目・功能 
读取代码(RWrn＋3)内容 

(驱动器→上位机或上位侧设备) 

0081h 通电时间 

读取出厂后的通电时间。 

返回通电时间[h]。 

 

0082h 电源ON次数 

读取出厂后的接通电源次数。 

返回接通电源次数。 

 

00A0h 负载惯量比 

读取对伺服电机轴的推定负载惯量比。 

返回单位[倍] 

 

00B0h 原点旋转1周内位置(CYC0)下16bit 

读取绝对位置原点循环计数器值的下16bit。 

返回单位[pulse] 

 

00B1h 原点旋转1周内位置(CYC0)上16bit 

读取绝对位置原点循环计数器值的上16bit。  

00B2h 原点多旋转数据(ABS0) 

读取绝对位置原点的多旋转计数器值。 

返回单位[rev] 

 

00C0h 错误参数№・位置点数据№读取 

有错误时，读取参数№・位置点参数表№。 

 

 

 

累计通电时间 

通电次数 

负载惯量比 

循环计数值 

循环计数值 

多旋转计数值 

参数№・位置点数据№ 

参数组 
0：基本设定参数（№PA□□） 
1：增益、滤波器参数(№PB□□) 
2：扩展设定参数(№PC□□) 
3：输入输出设定参数(№PD□□) 

种类 
1 ： 参数 
2 ： 位置点参数表 
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代码№ 项目・功能 
读取代码(RWrn＋3)内容 

(驱动器→上位机或上位侧设备) 

0100h 

～ 

011Dh 

监视器倍率 

读取已通过监控代码读出的数据倍率。 

命令代码0100h～011Dh对应监控代码0000～001D。 

不对应监控代码的命令代码为0000h。 

 

 

0200h 参数组读取 

读取通过代码№8200h写入的参数组。 

 

 

0201h 

～ 

02FFh 

参数数据读取 

读取已通过代码№0200h读出的参数组各№的设定值。 

将代码№的下2位转化为10进制的值对应参数№。 

如果参数№PA19设定了范围外的命令代码，将不能读取

返回的错误代码数据。 

存储要求的参数组各参数№的设定值。 

 

0301h 

～ 

03FFh 

参数的数据形式 

读取已通过代码№0200h读出的参数组各№设定值的数

据形式。 

将代码№的下2位转化为10进制的值对应参数№。 

如果参数№PA19设定了范围外的命令代码，将不能读取

返回的错误代码数据。 

存储要求的参数组各参数№的设定值。 

 

0601h 

～ 

06FFh 

位置点参数表№1～255的伺服电机旋转速度代码№下2

位转换为10进制的值，对应位置点参数表№。 

返回要求的位置点参数表№的伺服电机旋转速度。 

 

 

参数组 
0：基本设定参数（№PA□□） 
1：增益、滤波器参数(№PB□□) 
2：扩展设定参数(№PC□□) 
3：输入输出设定参数(№PD□□) 

0 0 0 

监视器倍率 
000 3 ： ×1000 
00 0 2 ： ×100 
000 1 ： ×10 
0000 ： ×1 

伺服电机旋转速度 

小数点 位置 
0 ： 无小数点 
1 ： 下 1 位 （无小数点） 
2 ： 下 2 位 
3 ： 下 3 位 
4 ： 下 4 位 

数据形式 
0:16 进制 
1：转化为 10 进制 

参数写入形式 

0：写入后直接生效 
1：写入再接通电源后生效 

0 
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代码№ 项目・功能 
读取代码(RWrn＋3)内容 

(驱动器→上位机或上位侧设备) 

0701h 

～ 

07FFh 

位置点参数表№1～255的加速时间常数 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表

№。 

 

返回要求的位置点参数表№的加速时间常数。 

0801h 

～ 

08FFh 

位置点参数表№1～255的减速时间常数 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表

№。 

 

返回要求的位置点参数表№的减速时间常数。 

 

(2) 写入命令代码 

 用命令代码8010h～91FFh将要求写入的数据写入驱动器。 

 请将对应项目的命令代码№设定为命令代码(RWwn＋2)，将写入数据设定为写入数

据(RWwn＋3)。命令代码№和返回数据都是4位16进制。 

 如果设定了本项未记载的命令代码№，回复代码(RWrn＋2)中保存错误代码

(□□1□)。 
 

代码№ 项目 
写入数据(RWwn＋3)内容 

(上位机或上位侧设备→驱动器) 

8010h 报警复位指令 

解除发生的报警。 

 

1EA5 

8101h 反馈脉冲累积显示数据清除指令 

状态显示“反馈脉冲累积”的显示数据复位到“0”。 

 

1EA5 

8200h 参数组的写入指令 

用代码№8201h～82FFh、8301h～83FFh写入写入参数

组。 

用代码№0201h～02FFh、0301h～03FFh写入读取参数

组。 

 

8201h 

～ 

82FFh 

参数的数据RAM指令 

用代码№8200h将写入的参数组各№的设定值写入RAM。

此设定值在切断电源后被清除。 

将代码№的下2位转化为10进制的值对应参数№。 

如果参数№PA19设定了范围外的命令代码，或写入了各

参数设定范围外的值，将会返回错误代码。 

 

请将10进制的设定值转换为16进制设定。 

8301h 

～ 

83FFh 

参数的数据EEP-ROM指令 

用代码№8200h将写入的参数组各№的设定值写入

EEP-ROM。设定值已写入EEP-ROM，所以切断电源也能保

存。 

将代码№的下2位转化为10进制的值对应参数№。 

如果参数№PA19设定了范围外的命令代码，或写入了各

参数设定范围外的值，将会返回错误代码。 

 

请将10进制的设定值转换为16进制设定。 

 

参数组 
0：基本设定参数（№PA□□） 
1：增益、滤波器参数(№PB□□) 
2：扩展设定参数(№PC□□) 
3：输入输出设定参数(№PD□□) 

0 0 0 
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代码№ 项目 
写入数据(RWwn＋3)内容 

(上位机或上位侧设备→驱动器) 

8601h 

～ 

86FFh 

位置点参数表的伺服电机旋转速度数据RAM指令 

将位置点参数表№1～255的伺服电机旋转速度写入

RAM。此设定值在切断电源后被清除。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表

№。 

 

请转换为16进制设定。 

8701h 

～ 

87FFh 

位置点参数表的加速时间常数数据RAM指令 

将位置点参数表№1～255的加速时间常数写入RAM。此

设定值在切断电源后被清除。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表

№。 

 

请转换为16进制设定。 

8801h 

～ 

88FFh 

位置点参数表的减速时间常数数据RAM指令 

将位置点参数表№1～255的减速时间常数写入RAM。此

设定值在切断电源后被清除。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表

№。 

 

请转换为16进制设定。 

8D01h 

～ 

8DFFh 

位置点参数表的伺服电机旋转速度数据EEP-ROM指令 

将位置点参数表№1～255的伺服电机旋转速度写入

EEP-ROM。设定值已写入EEP-ROM，所以切断电源也能保

存。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表

№。 

 

请转换为16进制设定。 

8E01h 

～ 

8EFFh 

位置点参数表的加速时间常数数据EEP-ROM指令 

将位置点参数表№1～255的加速时间常数№写入

EEP-ROM。设定值已写入EEP-ROM，所以切断电源也能保

存。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表

№。 

 

请转换为16进制设定。 

8F01h 

～ 

8FFFh 

位置点参数表的减速时间常数数据EEP-ROM指令 

将位置点参数表№1～255的减速时间常数写入

EEP-ROM。设定值已写入EEP-ROM，所以切断电源也能保

存。 

将代码№的下2位转化为10进制值对应位置点参数表

№。 

 

请转换为16进制设定。 
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15.2.5 回复代码(RWrn＋2) 

设定到远程寄存器的监控代码・命令代码・进给局・位置点参数表№/速度指令数据，

超出设定范围的场合，回复代码(RWwn＋2)将设定为错误代码。正常时，设定为“0000”。 

 

 

代码№ 错误内容 详细 

0 正常回答 命令正常结束。 

1 代码错误 设定了位置点参数表№256以后的位置点参数表的读取・写入。 

2 参数・位置点参数表选

择错误 

设定了不可参考的参数№。 

3 写入范围错误 要写入设定范围外的参数及位置点参数表数据的值。 

 

监控代码 1·监控代码 2 报错 

命令代码·写入数据报错 

进给局报错 

位置点参数表№/速度指令数据报错 
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15.3 信号 

15.3.1 信号(软元件)的说明 

要点  
 
● 等分分度定位运行的场合，不能变更CN6接口分配的软元件。 

 
 

(1) 输入输出软元件 

(a) 输入软元件 
 

软元件名称 
软元件 

简称 

连接器 

引脚№ 
功能・用途说明 

强制停止 EMG CN6-1 如果EMG关闭，则进入强制停止状态，伺服OFF，动态制动作动，伺服电机紧急停止。 

从强制停止状态转为EMG开启时，可以解除强制停止状态。 

近点DOG DOG CN6-2 关闭DOG，检知近点DOG。DOG检知的极性可以通过参数№PD16变更。 
 

    参数№PD16 近点狗(DOG)检知的极性  

    □0□□(初始值) OFF  

    □1□□ ON  

    

正转行程末端 LSP CN6-3 运行时请打开LSP・LSN。如果OFF，则会紧急停止且伺服锁定。可以用参数№PD20

选择停止方法。 

不使用正转行程末端・反转行程末端的场合，请使用参数№PD01设定“自动ON”。 
 

    (注)输入软元件 运行  

    LSP LSN CCW方向 CW方向  

反转行程末端 LSN CN6-4  1 1 ○ ○  

    0 1  ○  

    1 0 ○   

    0 0    

  

  

注. 0：OFF 

  1：ON 
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(b) 输出软元件 

 

要点  
 
● 分配CN6接口引脚的输出软元件即使通过CC-Link通信功能的远程输出也能使用。 

 
 

软元件名称 
软元件 

简称 

连接器 

引脚№ 
功能・用途说明 

准备完成 RD CN6-14 伺服ON后进入可以运行状态，RD变为ON。 

故障 ALM CN6-15 关闭电源或保护回路动作，基本回路断开时,ALM为OFF。未发生报警的场合，接通电

源1.5s后ALM为ON。 

远程输出(RX(n＋1)A以及RX(n＋3)A)，则有意相逆。 

 

原点复位完成 ZP CN6-16 原点复位完成时打开ZP。 

绝对位置系统中，运行准备完成时ZP为ON，但以下场合为OFF。 

① 关闭伺服ON(RYn0)。 

② 关闭强制停止(EMG)。 

③ 打开初始化(RY(n＋1)A及RY(n＋3)A)。 

④ 发生报警。 

⑤ 关闭正转行程末端(LSP)和反转行程末端(LSN)。 

⑥ 没有原点复位时。 

⑦ 绝对位置消失(A25)、绝对位置计数器警告(AE3)发生后，没有原点复位时。 

⑧ 电子齿轮变更后没有原点复位时。 

⑨ 绝对位置系统从无效变更为有效后，没有原点复位时。 

⑩ 变更参数№PA14(旋转方向选择)时。 

⑪ 原点复位中。 

①～⑪以外的状态，且只要进行一次原点复位，原点复位完成(ZP)和准备完成(RD)

同时进入输出状态。 

 

 

(2) 输入信号 
 

信号名称 
信号 

简称 

连接器 

引脚№ 
功能・用途说明 

手动脉冲发生器 PP CN6-6 等分分度定位运行中不使用。 

 NP CN6-19  
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(3) 输出信号 

 各接口引脚的输出接口(表中的I/O分类栏的符号)请参考4.8.2项。 
 

信号名称 简称 
连接器 

引脚№ 
功能・用途说明 

I/O 

区分 

编码器A相脉冲 

(差动线路驱动器) 

LA 

LAR 

CN6-11 

CN6-24 

参数№PA15设定的伺服电机每转一周的脉冲以差动驱动方式输出。 

伺服电机CCW方向旋转时，编码器B相脉冲比编码器A相脉冲延迟了π/2位相。 

A相・B相脉冲的旋转方向和位相差的关系可通过参数№PC19变更。 

DO-2 

编码器B相编码器 

(差动线路驱动器) 

LB 

LBR 

CN6-12 

CN6-25 

 

编码器Z相脉冲 

(差动线路驱动器) 

LZ 

LZR 

CN6-13 

CN6-26 

编码器的零点信号以差动驱动方式输出。伺服电机旋转1周输出1脉冲。到零点位置

时ON。(负逻辑) 

最小脉冲宽约为400µs。使用此脉冲进行原点复位时，请将蠕变速度设置在100r/min

以下。 

 

DO-2 

 

(4) 电源 
 

信号名称 简称 
连接器 

引脚№ 
功能・用途说明 

I/O 

区分 

数字I/F用电源输入 DICOM CN6-5 请接入输入输出接口用DC24V(DC24V±10% 150mA)。电源容量会根据使用的输入输出

接口的点数不同而改变。 

使用漏型接口时，请连接DC24V外部电源的正极。 

 

 

数字I/F用COM DOCOM CN6-17 驱动器的DOG・EMG等输入信号的公共端子。和LG相隔离。 

使用源型接口时，请连接DC24V外部电源的正极。 

 

 

控制COM LG CN6-23 编码器脉冲(LA・LAR・LB・LBR・LZ・LZR)的差动线路驱动器COM。 

 

 

屏蔽 SD 端板 连接屏蔽线的外部导体。 

 

 

 

15.3.2 信号(软元件)的详细说明 

(1) 启动 

(a) 请先确立主回路后再启动(RYn1)。在确立主回路前接入信号无效。通常会获取

准备完成(RD)和互锁。 
 

(b) 驱动器内部的启动在启动(RYn1)OFF→ON变化时执行。驱动器内部处理的延迟时

间最大为3ms。其他软元件的延迟时间最大10ms。 
 

(c) 为了防止误动作，请将启动(RYn1)的ON时间设定在6ms以上。 
 

(d) 运行中不能进行启动(RYn1)。请在粗一致输出范围为“0”的场合进行粗一致

(RXn2)输出后，或移动结束(RXnC)输出后启动接下来的运行。 
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(2) 移动结束・粗一致・到位 

 

要点  

 
● 在执行自动运行过程中，伺服OFF、发生报警、或是强制停止生效停止后，如果消

除报警原因等使伺服ON，则移动结束(RXnC)・粗一致(RXn2)・到位(RXn1)为ON。

重新运行的场合，为避免意外的动作，请确认当前位置和选择的位置点参数表。 
 

 

(a) 移动结束 

 与驱动器内生成的位置指令和移动结束(RYnC)的输出时序的关系如下面的时

序图所示。可以通过参数№PA10(到位范围)变更本时序。伺服ON状态下RYnC打

开。 

 

 

参数№PA10较小的场合 

 

 
 

 

 

参数№PA10较大的场合 

 

3ms 以下 

ON 

O FF 

ON 

O FF 

启动 (RYn1 ) 

位置 指令 
   和 
伺服电机 
旋转 速度 

移动 完成 (RXnC) 

到位范围 

伺服电机 
旋转速度 

位置 指令 

3ms 以下 

ON 

O FF 

ON 

O FF 

启动 (RYn1 ) 

位置 指令 
   和 
伺服电机 
旋转 速度 

移动 完成 (RXnC) 

到位范围 

伺服电机 
旋转速度 

位置 指令 
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(b) 粗一致 

 与驱动器内生成的位置指令的关系如下面的时序图所示。可以通过参数

№PC11(粗一致输出范围)变更本时序。伺服ON状态下RXn2打开。 

 

参数№PC11为“0”的场合 
 

 

参数№PC11为“1以上”的场合 

 

(c) 到位 

 与伺服电机的反馈脉冲的关系如下面的时序图所示。可以通过参数№PA10(到

位范围)变更本时序。伺服ON状态下RXn1打开。 

 

1转定位运行的场合 

 

3ms 以下 

ON 

O FF 

ON 

O FF 

启动 (RYn1 ) 

位置 指令 

粗 一
致 

(RXn2) 

O FF 

3ms 以下 

ON 

O FF 

ON 

启动 (RYn1 ) 

位置 指令 

粗 一
致 

(RXn2) 

粗一致 输
出 

范围 

3ms 以下 

ON 

O FF 

ON 

O FF 

启动 (RYn1 ) 

伺服电机 
旋转 速度 

到位(RXn1) 

到位范围 

正转 
0r/min 



 

15 -  29 

 

15．等分分度定位运行 

 

(3) 转矩限制 

 

注意 
 
● 如果解除伺服锁定中的转矩限制,根据对指令位置的偏差量，伺服电机会急速

旋转。 
 

 

要点  
 
● 等分分度定位运行的场合，根据运行状态转矩限制2自动生效。 

 
 

(a) 转矩限制和转矩 

 如果设定参数№PA11(正转力矩上限)・参数№PA12(反转力矩上限)，运行时

一般限制最大力矩。限制值和伺服电机的转矩的关系如下所示。 

 

(b) 转矩限制值的选择 

 使用内部转矩限制选择(RY(n＋2)6),根据正转力矩上限(参数№PA11)・反转

力矩上限(参数№PA12)和内部转矩限制2(参数№PC35)按下述内容选择转矩的

限制。 
 

(注)RY(n＋2)6 限制值的状态 
有效的转矩限制 

CCW行・CW再生 CW行・CCW再生 

0  参数№PA11 参数№PA12 

1 
参数№PC35 ＞ 

参数№PA11 

参数№PA12 
参数№PA11 参数№PA12 

 
参数№PC35 ＜ 

参数№PA11 

参数№PA12 
参数№PC35 参数№PC35 

注. 0：OFF 

  1：ON 

 

(c) 转矩限制中(RXn4) 

 达到伺服电机限制的转矩时，RXn4变为ON。 

 

参数№PA11 的 
的力矩限制值 

最大力矩 

力 

矩 

0 10 0 
参数№PA12 的 
的力矩限制值 

10 0 [％] 

CCW 方
向 

CW 方向 
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15.4 初次接通电源时 

危险 
 
● 请不要用湿手操作开关。会造成触电。 

 
 

注意 

 
● 请在运行前确认各参数。否则可能会导致设备会出现预期以外的动作。 

● 通电时或电源切断后的一段时间内，驱动器的散热片、再生电阻、伺服电机等

可能有高温。因此为防止手或部件(电缆等)与其接触，请采取安装外壳等安全

对策。否则可能会被烫伤或部件损伤。 

● 运行中，请绝对不可触碰伺服电机旋转部分。否则会造成人员受伤。 
 

 

初次接通电源时，根据本节内容启动设备。 

 

15.4.1 启动步骤 

 

 请通过目视或DO强制输出功能(7.7.4项)确认驱动器以及伺服电机的接线是否

正确。(参考15.4.2项) 

 

 

 请确认驱动器以及伺服电机周围的环境。(参考15.4.3项) 

 

 

 利用安装软件（MR Configurator），请设定使用控制模式或再生选件的选择

等，并结合需要设定参数。(参考第6章) 

 

 

 试运行时将伺服电机从设备上分离出来，尽可能低速运行，确认其是否正确旋

转。(参考7.7节) 

 

 

 试运行时将伺服电机从设备上分离出来，尽可能低速运行，确认其是否正确旋

转。 

 

 将伺服电机与设备连接，从上位机发出运行指令，确认设备的运行状况。 

 

 

 调整增益确保设备的运行状态为最佳。(参考第8章) 

 

 

 

 

 停止发出指令，运行停止。 

 

配线的确认 

周边环境的确认 

各参数的设定 

试运行模式下 
伺服电机单体试运行 

根据指令 
伺服电机单体试运行 

连接机械试运行 

增益调整 

本运行 

停止 
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15.4.2 配线确认 

(1) 电源系统的配线 

 在接通主回路・控制回路电源之前，请对以下事项进行确认。 
 

(a) 电源系统的配线 

 向驱动器的电源输入端子(L1・L2・L3・L11・L21)供应的电源应满足规定的规

格。(参考1.2节) 
 

(b) 驱动器・伺服电机的连接 

① 驱动器的伺服电机动力端子(U・V・W)和伺服电机的电源输入端子(U・V・

W)的相位应一致。 

 

 

② 驱动器供给电源没有连接到伺服电机动力端子(U・V・W)。连接的驱动器・

伺服电机可能会发生故障。 

 

 

③ 伺服电机接地连接在驱动器的PE端子上。 

 

 

④ P1-P2间(11kW以上的场合，P1-P间)连接。 

 

 

(C) 使用选件・周边设备的场合 

① 200V级3.5kW以下使用再生选件的场合 

・去掉CNP2接头P端子-D端子间的导线。 

・再生选件的电线连接P端子和C端子上。 

・电线需使用双绞线。(参考13.2节) 

 

驱动器 伺服电机 

U V W 

U V W 

M 

驱动器 伺服电机 

M 

U 

V 

W 

U 

V 

W 

驱动器 伺服电机 

M  

 

 

驱动器 

P 1 

P 2 
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(2) 输入输出信号的配线 

(a) 输入输出信号应正确连接。 

如果使用DO强制输出，CN6接口的引脚可以强制ON/OFF。使用该功能能够检查接

线情况。此时，请仅接通控制回路电源。 
 

(b) CN6连接器的引脚上未施加超过DC24V的电压。 
 

(c) CN6连接器的SD与DOCOM间未短路。 

 

15.4.3 周围环境 

(1) 电缆的操作性 

(a) 配线电缆未受到过大的力。 
 

(b) 编码器电缆未处于超过弯曲寿命的状态。(参考12.4节) 
 

(c) 伺服电机的连接器部分未受到过大的力。 

 

(2) 环境 

 没有会造成信号线或电源线短路的电线头、金属屑等异物。 

驱动器 

DOCOM 
S D 

CN 6 



 

15 -  33 

 

15．等分分度定位运行 

 

15.5 启动 

15.5.1 电源的接入・切断方法 

(1) 电源的接入 

 请按以下步骤接通电源。接通电源时请务必遵从此步骤进行。 
 

① 请关闭伺服ON(RYn0)。 
 

② 请确认启动(RYn1)是否OFF。 
 

③ 请接通主回路电源・控制回路电源。 

如果接通主回路电源・控制回路电源，驱动器显示部显示“b01”(局号1的

驱动器)。 

 

绝对位置检出系统的场合，若初次接入电源，会发生绝对位置消失(A25)报

警，不能伺服ON。切断电源后再接通即可解除。 

另外，绝对位置检出系统的场合，当外力使伺服电机以3000r/min以上的速

度旋转的情况下，接通电源时位置可能发生偏移。请务必在伺服电机停止的

状态下接通电源。 

 

(2) 电源的断开 

① 请确认启动(RYn1)是否OFF。 
 

② 请关闭伺服ON(RYn0)。 
 

③ 请切断主回路电源・控制回路电源。 

 

15.5.2 停止 

 在以下状态下，驱动器中断,伺服电机停止运行。带电磁制动器的伺服电机，请参考

4.11.2项。 
 

(a) 伺服 ON(RYn0)OFF 

 基本电路被切断，伺服电机变为自由运行状态。 
 

(B) 发生报警 

 若发生报警，基本回路切断，动态制动动作，伺服电机紧急停止。 
 

(C) 强制停止(EMG)OFF 

 基本电路被切断，伺服电机因动态制动动作而紧急停止。发生伺服强制停止

警告(AE6)。 
 

(d) 正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)OFF 

 删除累积脉冲，伺服锁定。可以反方向运行。 
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15.5.3 试运行 

正式运行前先进行试运行，确认设备是否正常动作。 

驱动器电源的接通・断开方法请参考15.5.1项。 
 

根据试运行模式的JOG运行 

伺服电机单体试运行 

  在这里确认驱动器・伺服电机是否正常作动。 

 在伺服电机与设备分离的状态下，在试运行模式以极低速度运行，确

认伺服电机是否正确旋转。关于试运行模式请参考7.7节。 

 

 

 

根据指令 

伺服电机单体试运行 

  在这里通过指令装置发出的指令，以极低速度运行，确认伺服电机是

否正确旋转。 

 请按以下步骤确认伺服电机的旋转情况。 

 

① 请打开强制停止(EMG)・伺服ON(RYn0)。若是伺服ON状态，则准备

完毕(RD)为ON。 
 
② 请打开正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)。 

 
③ 通过指令装置指定位置点参数表，若打开启动(RYn1)，则伺服电机

旋转。最初请发出低速指令，确认伺服电机的旋转方向等。不朝

预想方向动作时，请检查输入信号。 

 

 

 

连接设备试运行   在这里将伺服电机与设备连接，确认设备是否按照指令装置发出的指

令正常动作。 

 请按以下步骤确认伺服电机的旋转情况。 

 

① 请打开强制停止(EMG)・伺服ON(RYn0)。若是伺服ON状态，则准备

完毕(RD)为ON。 
 
② 请打开正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)。 

 
③ 通过指令装置指定位置点参数表，若打开启动(RYn1)，则伺服电机

旋转。最初请发出低速指令，确认伺服电机的运行方向等。不朝

预想方向动作时，请检查输入信号。请通过状态显示确认伺服电

机旋转速度・负载率等是否存在问题。 
 
④ 然后通过指令装置的程序确认自动运行。 
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15.5.4 参数的设定 

 

只变更主要的基本设定参数(№PA□□)就可以使用，但请根据需要设定增益・滤波器

参数(№PB□□)、扩展设定参数(№PC□□)、输入输出设定参数(№PD□□)。 
 

参数组 主要内容 

基本设定参数 

(№PA□□) 

首先设定基本设定参数。一般情况下，仅通过此参数组的设定便能够运行。 

在此参数组设定以下项目。 

控制模式的选择(选择位置控制模式) 

再生选件的选择 

绝对位置检测系统的选择 

每转1周的指令输入脉冲数的设定 

电子齿轮的设定 

自动调谐的选择和调整 

到位范围的设定 

转矩限制的设定 

指令脉冲输入形态的选择 

伺服电机旋转方向的选择 

编码器输出脉冲的设定 

增益・滤波器参数 

(№PB□□) 

通过自动调谐调整增益，不能实现满意动作的场合，根据此参数组进行详细

的增益调整。 

使用增益切换功能时也需要设定此参数组。 

扩展设定参数 

(№PC□□) 

LECSC□-□驱动器固有参数。 

输入输出设定参数 

(№PD□□) 

设定行程末端(LSP・LSN)的停止方法、转矩限制延迟时间等。 
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15.5.5 位置点参数表的设定 

请在位置点参数表设定执行运行所需要的信息。设定项目如下。 
 

项目 主要内容 

位置数据 

等分分度定位运行中不使用。 

请不要变更。 

 

伺服电机 

旋转速度 
设定执行定位时的伺服电机的指令旋转速度。 

加速时间常数 
设定加速时间常数。 

 

减速时间常数 
设定减速时间常数。 

 

停留(DWELL) 

等分分度定位运行中不使用。 

请不要变更。 

 

辅助功能 

等分分度定位运行中不使用。 

请不要变更。 

 

 

15.5.6 正式运行 

请先试运行确认是否正常作动，完成各参数的设定后再正式运行。请根据需要进行原

点复位。 
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15.6 驱动器显示部 

请在驱动器的显示部(3位7段显示器)，确认接通电源时与 CC-Link驱动器的通信状态、

局号以及异常时的故障诊断。 

 

(1) 显示的流程 

 

注 1. 只显示报警、警告号，不显示轴号。 

  2. 伺服ON中发生AE6以外的警告时，第二位的小数点闪烁表示处于伺服ON中显示。 

  3.   ･･･  的右侧段表示轴号。 

     (图例表示第一轴。) 

 

2 秒 后 

驱动器电源 OFF 

局№显示 

2 秒 后 

驱动器电源 ON 

CC-Link 主局单元 ON 
CC-Link 通信开始 

伺服 ON 

如果发生报警，则显示 
报警代码。 

准备未完成 ( 注 3 ) 

准备完成 ( 注 3 ) 

发生超负载报警时 

发生超负载报警时（*注 2） 

强制停止中 

闪烁显示 

闪烁显示 

闪烁显示 

( 注 1 ) 
显示报警·警告序号 
的场合 

报警复位或警告解除 

( 注 3 ) 
CC-Link 通信等待状态 

局 号 1 局号 2 局号 64 



 

15 -  38 

 

15．等分分度定位运行 

 

(2) 显示内容一览表 
 

显示 状态 内容 

   b # #  CC-Link通信等待 

・CC-Link主局单元的电源在OFF状态下，驱动器的电源ON。 

・CC-Link主局单元故障。 

 

(注1) d # #  准备完成 
初始化结束后，进行伺服ON进入可运行状态。(显示2秒) 

 

(注1) C # #  准备未完成 
正在初始化或发生了报警。 

 

(注2) $ $$  可以运行 
伺服ON(RYn1)打开进入可运行状态后2秒时。 

 

(注3) * *A  报警・警告 
显示发生的报警№・警告№。(参考15.12.4项) 

 

   8 88  CPU异常 
CPU的看门狗报错。 

 

(注4) 0 0.b  
(注4) 

试运行模式 

JOG运行・定位运行・程序运行・DO强制输出 

 

(注1) # #.d  
无电机运行 

   # #.C  

注 1. ##是数字00～64，其内容如下表。 
 

## 内容 

00 设定为试运行模式 

01 局号1 

02 局号2 

03 局号3 

： 

： 

： 

： 

62 局号62 

63 局号63 

64 局号64 

 

  2. $$$是数字0～254，其内容表示正在执行的局№。 

  3. **表示警告・报警№。 

  4. 需要安装软件（MR Configurator）。 
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15.7 自动运行模式 

要点  
 
● 在绝对位置检出系统中，机械侧齿轮端数(参数№PA06 CMX)和伺服电机旋转速度

(N)有如下制约条件。 

   ・CMX≦2000的场合，N＜3076.7 r/min 

   ・CMX＞2000的场合，N＜3276.7-CMX r/min 

  以超出限制值的伺服电机旋转速度连续运行，会发生绝对位置计数器警告(AE3)。 
 

 

15.7.1 自动运行模式 

(1) 等分分度的见解 

 机械端的1周(360度)可最大分度为255局，通过进给局选择1～8(RYnA～RYnE・

RY(n＋2)3～RY(n＋2)5)的8bit软元件，执行定位运行。 

 

  

分度值由参数№PC46设定。 

 

(2) 旋转方向 

 通常有两种运行方法，一种是向一定方向旋转并向局定位的旋转方向指定分度，

另一种是自动向最短距离的旋转方向变更并向局定位就近分度。 

  

旋转方向指定分度 就近分度 

 

局№0 
局№1 

局№2 局№253 
局№254 
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15.7.2 自动运行模式 1(旋转方向指定分度) 

此运行模式中，伺服电机通常向一定方向旋转并向局定位运行。 

 

(1) 不使用远程寄存器的场合 

 通过进给局选择1～8(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5)的8bit软元件选择局

№执行定位运行。运行时的伺服电机旋转速度、加减速时间常数使用位置点参数表

的值。 
 

(a) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

等分分度定位运行的选择 参数№PA01 1□□□：选择等分分度定位运行。 

自动运行模式1(旋转方向指定

分度)的选择 

运行模式选择1(RYn6) 关闭RYn6。 

运行模式选择2(RYn7) 打开RYn7。 

 

(b) 其他参数设定 

① 局№分配方向的设定 

 用参数№PA14(局№方向选择)选择局№的分配方向。 
 

CW

CCW
 

参数№PA14的 

设定 

伺服电机旋转方向 

启动(RYn1)ON 

0(初始值) 局№以向CW方向1，2，3・・・的顺序分配。 

1 局№以向CCW方向1，2，3・・・的顺序分配。 

  

 

 

ステーション№1 2 3
4

CCW方向  

参数№PA14：0(初始值) 参数№PA14：1 

 

ステーション№ 123
4

CW方向

局№         局№ 
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② 分度值的设定 

 请用参数№PC46设定分度值。 
 

 
参数№PC46的设定值 

0000～0002 0003 0004 ・・・ 00FF 

分度值 2 3 4 ・・・ 255 

局№ 

№0

№1

 

№1

№0

№2

 №1

№0

№3

№2

 ・・・ 

№0№1№254

 

 

(c) 速度数据的设定 

 将伺服电机旋转速度・加速时间常数・减速时间常数设定到位置点参数表

№1～8。 
 

项目 设定范围 单位 内容 

伺服电机 

旋转速度 
0～允许旋转速度 r/min 

设定定位时的伺服电机旋转速度。 

请设定低于所用伺服电机的瞬时允许旋转速度的值。 

加速时间常数 0～20000 ms 设定达到伺服电机额定旋转速度的时间。 

减速时间常数 0～20000 ms 设定从伺服电机额定旋转速度到停止的时间。 

 

(d) 运行 

 使用进给局选择1～8(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5)的8bit软元件选

择执行定位运行的局№。 
 

  (注)软元件   

局№ 
 

2局占有时 
      

    1局占有时   

RY(n+2)5 RY(n+2)4 RY(n+2)3 RYnE RYnD RYnC RYnB RYnA 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 

0 0 0 0 0 0 0 1 1 

0 0 0 0 0 0 1 0 2 

0 0 0 0 0 1 0 1 3 

・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ 

・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ 

・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ 

1 1 1 1 1 1 0 1 253 

1 1 1 1 1 1 1 0 254 

注. 0：OFF 

  1：ON 
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 通过速度选择1(RY(n＋2)C)～速度选择3(RY(n＋2)E)选择位置点参数表，打

开启动(RYn1)，用设定到位置点参数表的速度数据执行定位。伺服电机的旋转

方向是通过旋转方向指定(RYn2)设定的。1局占有时的场合，不能使用RY(n＋

2)C、RY(n＋2)D、RY(n＋2)E，所以不能选择位置点参数表№。1局占有时使用

位置点参数表№1。 
 

(注)软元件 
位置点参数表№ 

RY(n＋2)E RY(n＋2)D RY(n＋2)C 

0 0 0 1 

0 0 1 2 

0 1 0 3 

0 1 1 4 

1 0 0 5 

1 0 1 6 

1 1 0 7 

1 1 1 8 

注. 0：OFF 

  1：ON 
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(e) 时序图 

 

要点  
 
● 请务必进行原点复位。如果不进行原点复位，打开启动(RYn1)，会发生原点复位

未完警告(A90)。 
 

 

 时序表如下所示。 

 

 

* 3 

( 注 6 ) ( 注 6 ) ( 注 6 ) 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

伺服 ON(RYn0) 

有效力矩限制值 

运行模式选择 2(RYn7) 

到位(RXn1) 

粗 一致(RXn2) 

( 注 5 ) 
伺服电机旋转速度 

正转 

反 转 
0r/min 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

旋转 方向 指定 (RYn2 ) 

速度 选择 1 ～ 3 
( RY(n ＋ 2)C ～ RY(n ＋ 2)E ) 

ON 
OFF 

移动 完成(RXnC) 

局输出 1～8 
(RX(n ＋ 2) 2 ～ RX(n ＋ 2)9 ) 

* 1 

ON 
OFF 

运行 模式选择 1(RYn6) 

( 注 2 ) 
进给局选择 1～8 
( RYnA ～ RYnE ・ RY(n ＋ 2)3RY( n ＋ 2)5 ) 

启动 (RYn 1 ) 

* 2 

( 注 1 ) 
4 ms 以

上 
( 注 3 ) 

位置点参数表№1 位置点参数表№2 

4ms 以 上 

№ 1 № 3 № 1 

到位 
范围外 

到位 
范围外 

到位 
范围外 

№ 1 № 3 № 1 
( 注 4 ) 

6 ms 以 上 

3 ms 以下 

参数 № P A 11 ， PA1
2 

参数 № P A 11 ， PA12 

参数 № PC35 参

数 
№ PC35 

参数 № P A 11 ， PA12 

参数 № PC35 参数 № PC35 

( 注 7 ) 
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注 1. 请先考虑CC-Link通信延迟的时间，设定变更RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5，RY(n＋2)C～RY(n＋2)E的序列。 

2. 选择的局№超出参数№PC46设定的分度值减去1的值时，发生局警告(A97)。 

3. 运行时即使启动(RYn1)ON也无效。执行下一次运行时，请打开移动完成(RXnC)后再打开RYn1。 

4. 通过速度选择1～3(RY(n＋2)C)～速度选择3(RY(n＋2)E)切换伺服电机旋转速度、加减速时间常数，打开启动(RYn1)时生效。

伺服电机旋转中切换速度选择1～3不能生效。 

5. 执行的运行如下所示。 
 

运行 *1 *2 *3 

局 №1 №3 №1 

伺服电机旋转速度 

加减速时间常数 
位置点参数表№1 位置点参数表№1 位置点参数表№2 

定位 
3

0
1

2

 0
1

2
3

 2
3

0
1

 

 

  6. 可以通过参数№PD26设定从打开RXn1到转矩限制值切换为参数№PC35设定值的延迟时间。 

  7. 接入电源后，如果在各局的到位范围内则ON。 

 

(2) 使用远程寄存器的场合 

 通过进给局(RWwn＋4)远程寄存器选择局№并进行定位运行。运行时的速度数据是

由位置点参数表№/速度指令数据(RWwn＋6)远程寄存器选择位置点参数表№，并直

接设定伺服电机旋转速度。 
 

(a) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

等分分度定位运行的选择 参数№PA01 1□□□：选择等分分度定位运行。 

速度数据设定方法的选择 参数№PC30 选择速度数据的设定方法。 

□□0□：使用位置点参数表的设定值。 

□□1□：使用位置点参数表№/速度指令数据(RWwn

＋6)远程寄存器的伺服电机旋转速度设

定值。这种情况下，请务必在位置点参

数表№1设定加减速时间常数。(参考本

项(2)(c)) 

 

自动运行模式1(旋转方向指定

分度)的选择 

运行模式选择1(RYn6) 关闭RYn6。 

运行模式选择2(RYn7) 打开RYn7。 

位置・速度指定方式的选择 位置・速度指定方式选择(RY(n＋2)A) 打开RY(n＋2)A。 
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(b) 其他参数设定 

① 伺服电机旋转方向和局№分配方向的设定 

 通过参数№PA14(旋转方向选择)选择打开启动(RYn1)时的伺服电机旋转

方向和局№的分配方向。设定内容与不使用远程寄存器的场合相同。请参考

本项(1)(b)①。 
 

② 分度值的设定 

 请用参数№PC46设定分度值。设定内容与不使用远程寄存器的场合相同。

请参考本项(1)(b)②。 
 

(c) 速度数据的设定 

① 使用位置点参数表的速度数据的场合 

 请将伺服电机旋转速度・加速时间常数・减速时间常数设定到位置点参

数表№1～8。 
 

项目 设定范围 单位 内容 

伺服电机 

旋转速度 

0～允许旋转速度 r/min 设定定位时的伺服电机旋转速度。 

请设定低于所用伺服电机的瞬时允许旋转速度的设定值。 

 

加速时间常数 0～20000 ms 设定达到伺服电机额定旋转速度的时间。 

减速时间常数 0～20000 ms 设定从伺服电机额定旋转速度到停止的时间。 

 

② 直接设定伺服电机旋转速度的场合(仅 2 局占有时) 

 为使用位置点参数表№1的加速时间常数・减速时间常数，请设定如下内

容。 
 

项目 设定范围 单位 内容 

伺服电机 

旋转速度 

0～允许旋转速度 r/min 不需设定。 

加速时间常数 0～20000 ms 设定达到伺服电机额定旋转速度的时间。 

减速时间常数 0～20000 ms 设定从伺服电机额定旋转速度到停止的时间。 

 

(d) 运行 

① 使用位置点参数表的速度数据的场合 

 将执行定位的局№设定到进给局(RWwn＋4)远程寄存器。将位置点参数表

№设定到位置点参数表№/速度指令数据(RWwn＋6)远程寄存器。打开启动

(RYn1)，通过设定到位置点参数表的速度数据进行定位运行。 
 

② 直接设定伺服电机旋转速度的场合(仅 2 局占有时) 

 将执行定位的局№设定到进给局(RWwn＋4)远程寄存器。将伺服电机旋转

速度设定到位置点参数表№/速度指令数据(RWwn＋6)远程寄存器。如果打开

启动(RYn1)，通过设定到RWwn＋6的伺服电机旋转速度和设定到位置点参数

表№1的加速时间常数、减速时间常数进行定位运行。 
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(e)时序图 

 

要点  
 
● 请务必进行原点复位。如果没有进行原点复位，打开启动(RYn1)会发生原点复位

未完警告(A90)。 
 

 

 时序表如下所示。 
 

① 使用位置点参数表的速度数据的场合 

 

* 3 

( 注 6 ) ( 注 6 ) ( 注 6 ) 

3 ms 以下 

参数 № P A 11 ， PA12 参数 № P A 11 ， PA12 

参数 № PC35 参数 № PC35 

参数 № P A 11 ， PA12 

参数 № PC35 参

数 
№ PC35 

ON 
OFF 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

有效力矩限制值 

到位(RXn1) 

粗 一致(RXn2) 

( 注 5 ) 
伺服电机旋转速度 

正

转 
反 转 
0r/min 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

旋转 方向 指定 (RYn2 ) 

ON 
OFF 

移动 完成(RXnC) 

局输出 1～8 
(RX(n ＋ 2

) 
2 ～ RX(

n 
＋ 2)9 ) 

* 1 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

伺服 ON(RYn0) 

运行模式选择 2(RYn7) 

ON 
OFF 

运行模式选择 1(RYn6) 

ON 
OFF 

位置 ・ 速
度 

指定 方式 选择 
(RYn ＋ 2 ) A 
( 注 2 ) 
进给局（RWwn+4） 

启动 (RYn 1 ) 

* 2 

6 ms 以 上 

( 注 3 ) 4ms 以 上 

№ 1 № 3 № 1 

到位 
范围外 

到位 
范围外 

№ 1 № 3 № 1 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

( 注 4 ) 
速度 指令 执行 要

求 
(RY ( n ＋ 2 ) 1) 

( 注 4 ) 
位置 指令 执行 要

求 
(RY ( n ＋ 2 ) 0) 

№ 1 № 1 № 2 位置点参数表№/速度指令数据 
( R Wwn ＋ 6 ) 

到位 
范围外 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

速度 指令 执行 完
成 

(RX ( n ＋ 2 ) 1) 

位置 指令 执行 完
成 

(RX ( n ＋ 2 ) 0) 

( 注 1 ) 

( 注 7 ) 
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注 1. 请先考虑CC-Link通信延迟的时间，设定变更RWwn＋4，RWwn＋6的序列。 

2. 选择的局№超出参数№PC46 设定的分度值减去 1 的值时，发生局警告(A97)。 

3. 运行时即使启动(RYn1)ON 也无效。执行下一次运行时，请在打开移动完成(RXnC)后打开 RYn1。 

4. 关于 RY(n＋2)0、RY(N＋2)1 的动作时间的详细，请参考 3.6.2 项(3)。 

5. 执行的运行如下所示。 

 

运行 *1 *2 *3 

局 №1 №3 №1 

伺服电机旋转速度 

加减速时间常数 
位置点参数表№1 位置点参数表№1 位置点参数表№2 

定位 
3

0
1

2

 0
1

2
3

 2
3

0
1

 

 

  6. 可以通过参数№PD26设定从打开RXn1到转矩限制值切换为参数№PC35设定值的延迟时间。 

  7. 接入电源后，如果在各局的到位范围内则ON。 
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② 直接设定伺服电机旋转速度的场合 

 

 

 

* 3 

旋

转 
速度 1 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

伺服 ON(RYn0) 

有效力矩限制值 

运行模式选择 2(RYn7) 

到位(RXn1)  

粗 一致(RXn2) 

( 注 5 ) 
伺服电机旋转速度 

正转 

反 转 
0r/min 

ON 
OFF 

旋转 方向 指
定 

(RYn2 ) 

ON 
OFF 

移动 完成(RXnC) 

局输出 1～8 
(RX(n ＋ 2) 2 ～ RX(n ＋ 2)9 ) 

* 1 

ON 
OFF 

运行模式选择 1(RYn6) 

( 注 2 ) 
进给局（RWwn+4） 

* 2 

№ 1 № 3 № 1 

到位 
范围外 

到位 
范围外 

到位 
范围外 

№ 1 № 3 № 1 

旋转 速度 2 旋转 速度 3 位置点参数表№/速度指令数据 
( R Wwn ＋ 6 ) 

ON 
OFF 

位置 ・ 速度 指定 方
式 

选择 
(RYn ＋ 2 ) A 

( 注 6 ) 

ON 

( 注 6 ) ( 注 6 ) 

参

数 
№ P A 1

1 
， PA12 参数 № P A 11 ， PA12 

参数 № PC3
5 

参数 № PC35 

参

数 
№ P A 11 ， PA12 

参数 № PC35 参

数 
№ PC35 

3 ms 以 下 

ON 
OFF 

启动 (RYn 1 ) 

6 ms 以 上 

( 注 3 ) 4ms 以 上 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

( 注 4 ) 
速度 指令 执

行 
要求 (RY ( n ＋ 2 ) 1) 

( 注 4 ) 
位置 指令 执

行 
要求 (RY ( n ＋ 2 ) 0) 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

速度 指令 执
行 

完成 (RX ( n ＋ 2 ) 1) 

位置 指令 执
行 

完成 (RX ( n ＋ 2 ) 0) 

( 注 1 ) 

( 注 7) 
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注 1. 请先考虑CC-Link通信延迟的时间，设定变更RWwn＋4，RWwn＋6的序列。 

  2. 选择的局№超出参数№PC46设定的分度值减去1的值时，发生局警告(A97)。 

  3. 运行时即使启动(RYn1)ON也无效。执行下一次运行时，请打开移动完成(RXnC)后再打开RYn1。 

   4. 关于RY(n＋2)0、RY(N＋2)1的动作时间的详细，请参考3.6.2项(3)。 

   5. 执行的运行如下所示。 
 

运行 *1 *2 *3 

局 №1 №3 №1 

伺服电机旋转速度 旋转速度1 旋转速度2 旋转速度3 

加减速时间常数 位置点参数表№1 位置点参数表№1 位置点参数表№1 

定位 
3

0
1

2

 0
1

2
3

 2
3

0
1

 

 

  6. 可以通过参数№PD26设定从打开RXn1到转矩限制值切换为参数№PC35设定值的延迟时间。 

  7. 接入电源后，如果在各局的到位范围内则ON。 
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15.7.3 自动运行模式 2(就近分度) 

此运行模式中，自动变更最短距离的旋转方向并向局定位运行。 

 

(1) 不使用远程寄存器的场合 

 通过进给局选择1～8(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5)的8bit软元件选择局

№执行定位运行。运行时的伺服电机旋转速度、加减速时间常数使用设定到位置点

参数表的值。 
 

(a) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

等分分度定位运行的选择 参数№PA01 1□□□：选择等分分度定位运行。 

自动运行模式2(就近分度)选

择 

运行模式选择1(RYn6) 打开RYn6。 

运行模式选择2(RYn7) 打开RYn7。 

 

(b) 其他参数设定(分度值的设定) 

 请用参数№PC46设定分度值。设定内容与自动运行模式1相同。请参考15.7.2

项(1)(b)②。 

 自动运行模式2不能使用旋转方向选择(参数№PA14)。 
 

(c) 速度数据的设定 

 将伺服电机旋转速度・加速时间常数・减速时间常数设定到位置点参数表

№1～8。设定内容与自动运行模式1相同。请参考15.7.2项(1)(c)。 
 

(d) 运行 

 使用进给局选择1～8(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5)的8bit软元件选

择执行执行定位运行的局№。 
 

  (注)软元件   

局№ 
 

2局占有时 
      

    1局占有时   

RY(n+2)5 RY(n+2)4 RY(n+2)3 RYnE RYnD RYnC RYnB RYnA 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 

0 0 0 0 0 0 0 1 1 

0 0 0 0 0 0 1 0 2 

0 0 0 0 0 1 0 1 3 

・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ 

・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ 

・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ 

1 1 1 1 1 1 1 0 253 

1 1 1 1 1 1 1 1 254 

注. 0：OFF 

  1：ON 
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 通过速度选择1(RY(n＋2)C)～速度选择3(RY(n＋2)E)选择位置点参数表，打

开启动(RYn1)，用设定到位置点参数表的速度数据执行定位。1局占有时的场合，

不能使用RY(n＋2)C、RY(n＋2)D、RY(n＋2)E，所以不能选择位置点参数表№。

1局占有时使用位置点参数表№1。 
 

(注)软元件 
位置点参数表№ 

RY(n＋2)E RY(n＋2)D RY(n＋2)C 

0 0 0 1 

0 0 1 2 

0 1 0 3 

0 1 1 4 

1 0 0 5 

1 0 1 6 

1 1 0 7 

1 1 1 8 

注. 0：OFF 

  1：ON 
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(e) 时序图 

 

要点  
 
● 请务必进行原点复位。如果没有进行原点复位，打开启动(RYn1)会发生原点复位

未完警告(A90)。 
 

 

 时序表如下所示。 

 

 

参数 

( 注 6 ) ( 注 6 ) ( 注 6 ) 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

伺服 ON(RYn0) 

有效力矩限制值 

运行模式选择 2(RYn7) 

到位(RXn1) 

粗 一致(RXn2) 

( 注 5 ) 
伺服电机旋转速度 

正

转 
反 转 
0r/min 

ON 
OFF 

速度 选择 1 ～ 3 
( RY(n ＋ 2)C ～ RY(n ＋ 2)E ) 

ON 
OFF 

移动 完成(RXnC) 

局输出 1～8 
(RX(n ＋ 2) 2 ～ RX(n ＋ 2)9 ) 

* 1 

ON 
OFF 

运行模式选择 1(RYn6) 

( 注 2 ) 
进给局选择 1～8 
( RYnA ～ RYnE ・ RY(n ＋ 2)3RY( n ＋ 2)5 ) 

启动 (RYn 1 ) 

* 2 

* 3 

( 注 1 ) 
4 ms 以上 

( 注 3 ) 

位置点参数表№1 位置点参数表№1 

№ 1 № 3 № 1 

到位 
范围外 

到位 
范围外 

№ 1 № 3 № 1 
( 注 4 ) 

6 ms 以 上 

3 ms 以下 

参数 № P A 11 ， PA12 № P A 11 ， PA12 

参数 № PC35 参数 № PC35 

参

数 
№ P A 11 ， PA12 

参数 № PC35 参

数 
№ PC35 

到位 
范围外 

( 注 7 ) 
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注 1. 请先考虑CC-Link通信延迟的时间，设定变更RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5，RY(n＋2)C～RY(n＋2)E的序列。 

  2. 选择的局№超出参数№PC46设定的分度值减去1的值时，发生局警告(A97)。 

  3. 运行时即使启动(RYn1)ON也无效。执行下一次运行时，请打开移动完成(RXnC)后再打开RYn1。 

  4. 通过速度选择1～3(RY(n＋2)C)～速度选择3(RY(n＋2)E)切换电机旋转速度、加减速时间常数，打开启动(RYn1)时生效。伺服

电机旋转中切换速度选择1～3不能生效。 

  5. 执行的运行如下所示。 
 

运行 *1 *2 *3 

局 №1 №3 №1 

伺服电机旋转速度 

加减速时间常数 
位置点参数表№1 位置点参数表№1 位置点参数表№2 

定位 
3

0
1

2

 0
1

2
3

 2
3

0
1

 

 

  6. 可以通过参数№PD26设定从打开RXn1到转矩限制值切换为参数№PC35设定值的延迟时间。 

  7. 接入电源后，如果在各局的到位范围内则ON。 

 

(2) 使用远程寄存器的场合 

 通过进给局(RWwn＋4)远程寄存器选择局№并进行定位运行。运行时的速度数据是

由位置点参数表№/速度指令数据(RWwn＋6)远程寄存器选择位置点参数表№，并直

接设定伺服电机旋转速度。 
 

(a) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

等分分度定位运行的选择 参数№PA01 1□□□：选择等分分度定位运行。 

速度数据设定方法的选择 参数№PC30 选择速度数据的设定方法。 

□□0□：使用位置点参数表的设定值。 

□□1□：使用位置点参数表№/速度指令数据(RWwn

＋6)远程寄存器的伺服电机旋转速度设

定值。这种情况下，请务必在位置点参数

表№1设定加减速时间常数。(参考本项

(2)(c)) 

 

自动运行模式2(就近分度)的

选择 

运行模式选择1(RYn6) 打开RYn6。 

运行模式选择2(RYn7) 打开RYn7。 

位置・速度指定方式的选择 位置・速度指定方式选择(RY(n＋2)A) 打开RY(n＋2)A。 
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(b) 其他参数设定(分度值的设定) 

 请用参数№PC46设定分度值。设定内容与自动运行模式1相同。请参考15.7.2

项(1)(b)②。 

 自动运行模式2不能使用旋转方向选择(参数№PA14)。 
 

(c) 速度数据的设定 

① 使用位置点参数表的速度数据的场合 

 请将伺服电机旋转速度・加速时间常数・减速时间常数设定到位置点参

数表№1～7。设定内容与自动运行模式1相同。请参考15.7.2项(2)(c)①。 
 

② 直接设定伺服电机旋转速度的场合(仅2局占有时) 

 为使用位置点参数表№1的加速时间常数・减速时间常数，请设定这些内

容。设定内容与自动运行模式1相同。请参考15.7.2项(2)(c)②。 
 

(d) 运行 

① 使用位置点参数表的速度数据的场合 

 将执行定位的局№设定到进给局(RWwn＋4)远程寄存器。将位置点参数表

№设定到位置点参数表№/速度指令数据(RWwn＋6)远程寄存器。打开启动

(RYn1)，用设定到位置点参数表的速度数据进行定位运行。 
 

② 直接设定伺服电机旋转速度的场合(仅2局占有时) 

 将执行定位的局№设定到进给局(RWwn＋4)远程寄存器。将伺服电机旋转

速度设定到位置点参数表№/速度指令数据(RWwn＋6)远程寄存器。如果打开

启动(RYn1)，用设定到RWwn＋6的伺服电机旋转速度和设定到位置点参数表

№1的加速时间常数、减速时间常数进行定位运行。 

 



 

15 -  55 

 

15．等分分度定位运行 

 

(e)时序图 

 

要点  
 
● 请务必进行原点复位。如果没有进行原点复位，打开启动(RYn1)会发生原点复位

未完警告(A90)。 
 

 

 时序表如下所示。 
 

①  使用位置点参数表的速度数据的场合 

 

PA1

2 
PA1

2 

ON 
OFF 

启动 (RYn 1 ) 
( 注 3 ) 4ms 以 上 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

( 注 4 ) 
速度 指令 执行 要求 (RY ( n ＋ 2 ) 1) 

( 注 4 ) 
位置 指令 执行 要求 (RY ( n ＋ 2 ) 0) 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

速度 指令 执行 完成 (RX ( n ＋ 2 ) 1) 

位置 指令 执行 完成 (RX ( n ＋ 2 ) 0) 

( 注 1 ) 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

伺服 ON(RYn0) 

运行模式选择 2(RYn7) 

ON 
OFF 

运行模式选择 1(RYn6) 

ON 
OFF 

位置 ・ 速度 指定 方式 选择 
(RYn ＋ 2 ) A 
( 注 2 ) 
送り № 1 № 3 № 1 

№ 1 № 1 № 2 位置点参数表№/速度指令数据 
( R Wwn ＋ 6 ) 

6 m
s 
以 上 

( 注 6 ) ( 注 6 ) ( 注 6 ) 

3 ms 以下 

参数 № P A 11 ， PA1
2 

参数 № P A 11 ， 

参数 № PC35 参

数 
№ PC35 

参数 № P A 11 ， 

参数 № PC35 参数 № PC35 

ON 
OFF 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

有效力矩限制值 

到位(RXn1) 

粗 一致(RXn2) 

( 注 5 ) 
伺服电机旋转速度 

正转 

逆 转 
0r/min 

ON 
OFF 

移动 完成(RXnC) 

局输出 1～8 
(RX(n ＋ 2) 2 ～ RX(n ＋ 2)9 ) 

* 1 * 2 

* 3 

№ 1 № 3 № 1 

到位 
范围外 

到位 
范围外 

到位 
范围外 

( 注 7 ) 
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注 1. 请先考虑CC-Link通信延迟的时间，设定变更RWwn＋4，RWwn＋6的序列。 

  2. 选择的局№超出参数№PC46设定的分度值减去1的值时，发生局警告(A97)。 

  3. 运行时即使启动(RYn1)ON也无效。执行下一次运行时，请打开移动完成(RXnC)后再打开RYn1。 

  4. 关于RY(n＋2)0、RY(N＋2)1的动作时间的详细，请参考3.6.2项(3)。 

  5. 执行的运行如下所示。 
 

运行 *1 *2 *3 

局 №1 №3 №1 

伺服电机旋转速度 

加减速时间常数 
位置点参数表№1 位置点参数表№1 位置点参数表№2 

定位 
3

0
1

2

 0
1

2
3

 2
3

0
1

 

 

  6. 可以通过参数№PD26设定从打开RXn1到转矩限制值切换为参数№PC35设定值的延迟时间。 

  7. 接入电源后，如果在各局的到位范围内则ON。 
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② 直接设定伺服电机旋转速度的场合(仅2局占有时) 

 

 

ON 
OFF 

启动 (RY
n 

1 ) 

6 ms 以 上 

( 注 3 ) 4ms 以 上 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

( 注 4 ) 
速度 指

令 
执行 要求 (RY ( n ＋ 2 ) 1

) 

( 注 4 ) 
位置 指

令 
执行 要求 (RY ( n ＋ 2 ) 0

) 
ON 
OFF 

ON 
OFF 

速度 指
令 

执行 完成 (RX ( n ＋ 2 ) 1
) 

位置 指
令 

执行 完成 (RX ( n ＋ 2 ) 0
) 

( 注 1 ) 

旋转 速度 1 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

伺服 ON(RYn0) 

运行模式选择 2(RYn7) 

ON 
OFF 

运行模式选择 1(RYn6) 

( 注 2 ) 
进给局（RWwn+4） № 1 № 3 № 1 

旋转 速度 2 旋转 速度 3 位置点参数表№/速度指令数据 
( R Wwn ＋ 6 ) 

ON 
OFF 

位置 ・ 速度 指
定 

方式 选择 
(RYn ＋ 2 ) A 

* 3 

ON 
OFF 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

有效力矩限制值 

到位(RXn1) 

粗 一致(RXn2) 

( 注 5 ) 
伺服电机旋转速度 

正转 

反 转 
0r/min 

ON 
OFF 

移动 完成(RXnC) 

局输出 1～8 
(RX(n ＋ 2) 2 ～ RX(n ＋ 2)9 ) 

* 1 * 2 

№ 1 № 3 № 1 

到位 
范围外 

到位 
范围外 

到位 
范围外 

( 注 6 ) 

ON 

( 注 6 ) ( 注 6 ) 

参数 № P A 11 ， PA1
2 

参数 № P A 11 ， PA12 

参数 № PC35 参

数 
№ PC35 

参数 № P A 11 ， PA12 

参数 № PC35 参数 № PC35 

3 ms 以 下 

( 注 7 ) 
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注 1. 请先考虑CC-Link通信延迟的时间，设定变更RWwn＋4，RWwn＋6的序列。 

  2. 选择的局№超出参数№PC46设定的分度值减去1的值时，发生局警告(A97)。 

  3. 运行时即使启动(RYn1)ON也无效。执行下一次运行时，请打开移动完成(RXnC)后再打开RYn1。 

  4. 关于RY(n＋2)0、RY(N＋2)1的动作时间的详细，请参考3.6.2项(3)。 

  5. 执行的运行如下所示。 
 

运行 *1 *2 *3 

局 №1 №3 №1 

伺服电机旋转速度 旋转速度1 旋转速度2 旋转速度3 

加减速时间常数 位置点参数表№1 位置点参数表№1 位置点参数表№1 

定位 
3

0
1

2

 0
1

2
3

 2
3

0
1

 

 

  6. 可以通过参数№PD26设定从打开RXn1到转矩限制值切换为参数№PC35设定值的延迟时间。 

  7. 接入电源后，如果在各局的到位范围内则ON。 
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15.8 手动运行模式 

机械的调整和对齐原点位置等场合，可通过分度JOG运行或JOG运行向任意位置移动。 

 

15.8.1 分度 JOG 运行 

(1) 设定 

 根据使用目的，按如下内容设定软元件・参数。这种场合下，进给局选择1～8(RYnA

～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5)，速度选择1(RY(n＋2)C)～速度选择3(RY(n＋2)E)

无效。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

等分分度定位运行的选择 参数№PA01 1□□□：选择等分分度定位运行。 

选择手动运行模式 
运行模式选择1(RYn6) 打开RYn6。 

运行模式选择2(RYn7) 关闭RYn7。 

分度JOG运行的选择 参数№PC45 设定“□□□0(初始值)”。 

伺服电机旋转方向 参数№PA14 请参考本项(2)。 

JOG速度 位置点参数表№1 使用位置点参数表№1的伺服电机旋转速度。 

加速・减速时间常数 位置点参数表№1 使用位置点参数表№1的加速・减速时间常数。 

 

(2) 局№分配方向的设定 

 用参数№PA14(局№方向选择)选择局№的分配方向。 
 

CW

CCW
 

参数№PA14的设定 
伺服电机旋转方向 

启动(RYn1)ON 

0(初始值) 局№以向CW方向1，2，3・・・的顺序分配。 

1 局№以向CCW方向1，2，3・・・的顺序分配。 

  

 

ステーション№ 123
4

CW方向  

ステーション№1 2 3
4

CCW方向  

参数№PA14：0(初始值) 参数№PA14：1 

 

        局№ 局№ 
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(3) 运行 

 如果打开启动(RYn1)，用设定到位置点参数表№1的伺服电机旋转速度、加速时间

常数、减速时间常数运行。如果关闭RYn1，向可减速停止的进给局定位。旋转方向

请参考本项(2)。 

 

(4) 时序图 

 本时序图是以伺服ON时局№0从停止的状态执行分度JOG运行的场合举例说明的。 

 

注 1. 用参数№PD26设定转矩限制延迟时间。 

  2. 运行时即使启动(RYn1)ON也无效。执行下一次运行时，请打开移动完成(RXnC)后再打开RYn1。 

 

参数 

( 注 1 ) ( 注 1 ) 

4ms 以 上 6ms 以 上 

( 注 1 ) 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

有效力矩限制值 

运行模式选择 2(RYn7) 

伺服电机旋转速度 
正转 

反 转 
0r/min 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

旋转 方向 指定 (RYn2 ) 

ON 
OFF 

到位(RXn1) 

局输出 1～8 
(RX(n ＋ 2) 2 ～ RX(n ＋ 2)9 ) 

ON 
OFF 

运行模式选择 1(RYn6) 

启动 (RYn 1 ) 

№4 №4 

到

位 范围外 

参数 № P A 1
1 

， PA12 № P A 11 ， PA1
2 

参数 № PC35 

参数 № P A 1
1 

， PA12 

参数 № PC35 参数 № PC35 

№8 

到位 
范围外 

到位 
范围外 

( 注 2 ) 4ms 以 上 

当前局№ 

№ 0 

参

数 
№ PC35 

0 1 2 3 4 5   6   7 8 7   6   5 4 8 4 
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15.8.2 JOG 运行 

(1) 设定 

 根据使用目的，按如下内容设定软元件・参数。这种场合下，进给局选择1～8(RYnA

～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5)、速度选择1(RY(n＋2)C)～速度选择3(RY(n＋2)E)

无效。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

等分分度定位运行的选择 参数№PA01 1□□□：选择等分分度定位运行。 

选择手动运行模式 
运行模式选择1(RYn6) 打开RYn6。 

运行模式选择2(RYn7) 关闭RYn7。 

JOG运行的选择 参数№PC45 设定为“□□□1”。 

伺服电机旋转方向 参数№PA14 请参考本项(2)。 

JOG速度 位置点参数表№1 与分度JOG运行相同。请参考15.8.1项(2)。 

加速・减速时间常数 位置点参数表№1 使用位置点参数表№1的加速・减速时间常数。 

 

(2) 运行 

 如果打开启动(RYn1)，用设定到位置点参数表№1的伺服电机旋转速度、加速时间

常数、减速时间常数运行。如果关闭RYn1，将会进行与局无关的减速停止。旋转方

向请参考15.8.1项(2)。 

 

(3) 时序图 

 本时序图是以伺服ON时局№0从停止的状态执行分度JOG运行的场合举例说明的。 

 

注. 用参数№PD26设定转矩限制延迟时间。 
 

6ms 以 上 

( 注 ) 

ON 
OFF 

ON 
OFF 

有效力矩限制值 

运行模式选择 2(RYn7) 

伺服电机旋转速度 
正

转 
反 转 
0r/min 

ON 
OFF 
ON 
OFF 

旋转 方向 指定 (RYn2 ) 

ON 
OFF 

到位(RXn1) 

局输出 1～8 
(RX(n ＋ 2) 2 ～ RX(n ＋ 2)9 ) 

ON 
OFF 

运行模式选择 1(RYn6) 

启动 (RYn 1 ) 

参数 № P A 11 ， PA12 参数 № P A 1
1 
， PA12 

参

数 
№ PC35 参数 № PC3

5 

4ms 以 上 

№ 0 

参数 № PC35 

到位 范围外 
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15.9 原点复位模式 

15.9.1 原点复位的概要 

原点复位可使指令坐标与设备坐标一致。以增量型编码器方式使用时，每次接通输入

电源都要进行原点复位。另一方面，在绝对位置检出系统的场合，安装时若进行了一次

原点复位，即使切断电源也仍保持在当前位置。因此，再接通电源时不需要原点复位。 

本驱动器有本项所示的原点复位方法。请应机械的构成・用途选择最适当的方法。 

机械超过近点DOG停止或在DOG上停止的场合，为使机械自动退回正确的位置进行原点

复位，设置了原点复位自动后退功能。JOG运行等状态下不要手动移动。 

 

(1) 原点复位的种类 

 请应机械种类等选择最适当的原点复位。 
 

方式 原点复位的方法 优点 

转矩限制切换DOG式 

在近点DOG前端开始减速，通过近点DOG后端

的最初Z相信号或此Z相信号开始移动的原点

偏移量的位置设为原点。 

・使用近点DOG是一般的原点复位方法。 

・原点复位的重复精度良好。 

・对机器不宜造成负担。 

・设定的近点DOG宽度超过伺服电机减速距离的场合使

用。 

・伺服电机停止中通过参数№PC35(内部转矩限制2)使

转矩限制值生效。 

转矩限制切换数据设定式 
将任意位置设为原点。 ・不需要近点DOG。 

・原点复位模式下，转矩限制值为0。 

 

(2) 原点复位的参数 

 进行原点复位的场合，请按以下各参数设定。 
 

(a) 请用参数№PC02(原点复位型)选择原点复位方法。 

 

 

原点复位方式 
0 ： 
1 ： 
2 ： 
3 ： 
4 ： 
5 ：      等分分度定位运行中不使用。 
6 ： 
7 ： 
8 ： 
9 ： 
A ： 
C ： 转矩限制切换 DOG 式 
D ： 转矩限制切换数据设定式 

0 

参数№PC02 

0 0 
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(b) 请用参数№PC03(原点复位方向)选择原点复位时的启动方向。若设定“0”则从

当前位置向增加地址的方向启动，若设定“1”则向减少方向启动。 

 

(c) 请用参数№PD16(选择输入极性)选择检出近点DOG的极性。若设定“0”则关闭

近点狗(DOG)，若设定“1”则打开近点狗(DOG)检知。 

 

(3) 注意 

(a) 原点复位前，请务必确认限位开关的作动情况。 
 

(b) 请确认原点复位方向。若设定错误则会逆行。 
 

(c) 请确认近点DOG输入极性。会造成意外动作。 

 

0 

近点 DOG 输入极性 
0 ： OFF 检知 DOG 
1 ： ON 检知 DOG 

0 0 

参数№PD16 

原点复位方向 
0：局№增加方向 

1：局№减少方向 

0 

参数№PC03 

0 0 
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15.9.2 转矩限制切换 DOG 式原点复位 

使用近点DOG的原点复位方法。在近点DOG前端开始减速，通过近点DOG后端的最初Z相

信号或此Z相信号开始移动到设定了原点偏移量的位置设为原点。原点复位执行时和停止

时的伺服电机的转矩可以分别限制。 

 

(1) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

原点复位模式选择 
运行模式选择1(RYn6) 关闭RYn6。 

运行模式选择2(RYn7) 关闭RYn7。 

DOG式原点复位 参数№PC02 □□□C：选择转矩限制切换DOG式。 

原点复位方向 参数№PC03 参考15.9.1项(2)，选择原点复位方向。 

DOG输入极性 参数№PD16 参考15.9.1项(2)，选择近点DOG输入极性。 

原点复位速度 参数№PC04 设定到检知DOG为止的旋转速度。 

蠕变速度 参数№PC05 设定从检知DOG开始的旋转速度。 

原点偏移量 参数№PC06 
从通过近点DOG后端的最初Z相信号开始移动的场合

设定原点。 

原点复位的加速・减速时间常

数 
位置点参数表№1 使用位置点参数表№1的加减速时间常数。 

原点复位执行时的转矩限制值 
参数№PA11 设定原点复位执行时的正转方向的转矩限制值。 

参数№PA12 设定原点复位执行时的反转方向的转矩限制值。 

停止时的转矩限制值 参数№PC35 设定停止时的转矩限制值。 

 

(2) 近点 DOG 的长度 

 近点DOG(DOG)检出中,请调节伺服电机速度达到蠕变速度的近点DOG长度或原点复

位速度。 

 

 L1≧ 360
CMX

CDV

2

td
・

60

V
  

 

 L1：机械端圆周上近点DOG所占角度[degree] 

 V ：电机端的原点复位速度[r/min] 

 td：电机端的减速时间[s] 
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(3) 时序图 

 

 

注. 请先考虑CC-Link通信延迟的时间，设定变更运行模式的序列。 

 

正转 
0r/min 

到位(RXn1) 
ON 

OFF 

粗 一致 ( RXn2 ) 
ON 

OFF 

原点 复
位 

完成 (RXn3/ZP) 
ON 

OFF 

原点 复位 速度 
参数№PC04 

位置点参数表№1 
减速时间常数 

蠕变速度 
参数№PC05 

原点偏移量 
参数№PC06 

原点 

位置点参数表№1 
加速时间常数 

td 

3 ms 以下 

伺服电机 
旋转 速

度 

Z 相 

近点狗(DOG) 

ON 

OFF 

ON 

OFF 

近点狗 

启动 ( RYn1 ) 
6 ms 以 上 ON 

OFF 

( 注 ) 
4 ms 以 上 

运行模式选择 1(RYn6) 
ON 

OFF 

运行模式选择 2(RYn7) 
ON 

OFF 

局输出 1～8 
(RX(n ＋ 2)2 ～ RX(n ＋ 2)9) 

到位范围外 № 0 

参数№PA11,PA12 

参数№PC35 

参数№PC35 有效力矩限制值 
ON 

OFF 
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15.9.3 转矩限制切换数据设定式原点复位 

要点  
 
● 转矩限制切换数据设定式原点复位完成后，转矩限制生效，因此伺服电机受外力

旋转时，指令位置和当前位置会出现偏差。原点复位模式中即使指令位置和当前

位置有偏差，也不会检出误差过大报警(A52)。因此，如果从原点复位模式变更为

自动运行模式，可能会出现因指令位置和当前位置的偏差而产生的误差过大报警

(A52)。另外，没有发生误差过大报警(A52)的场合，为确保指令位置和当前位置

的差为零，请注意伺服电机的旋转。 
 

 

转矩限制切换数据设定式原点复位是希望在任意位置设定原点时使用的。移动可使用

JOG运行。在此原点复位中，向原点复位模式切换的同时不产生力矩。可以通过外力旋转

轴，将原点设定在任意位置。 

另外，不使用近点DOG(DOG)。即使关闭近点狗(DOG)也无效。 

 

(1) 软元件・参数 

 按如下内容设定输入软元件・参数。 
 

项目 使用软元件・参数 设定内容 

原点复位模式选择 
运行模式选择1(RYn6) 关闭RYn6。 

运行模式选择2(RYn7) 关闭RYn7。 

通过远程寄存器选择位置・速

度指定方式 

(仅限2局占有时) 

位置・速度指定方式选择 

(RY(n＋2)A) 
关闭RY(n＋2)A。 

数据设定式原点复位 参数№PC02 □□□D：选择转矩限制切换数据设定式。 

 

(2) 时序图 

 

注. 请先考虑CC-Link通信延迟的时间，设定变更运行模式的序列。 
 

ON 

OFF 
启动 (RY

n 
1 ) 

ON 

OFF 
有效力矩限制值 

ON 

OFF 
运行模式选择 2(RYn7) 

ON 

OFF 
到位(RXn1) 

ON 

OFF 
原点 复

位 
完成 ( RXn

3 
/ ZP) 

ON 

OFF 
运行模式选择 1(RYn6) 

局输出 1～8 
(RX(n ＋ 2)2 ～ RX(n ＋ 2)9) 

№ 0 

6 m
s 
以上 

( 注 ) 
4 ms 以 上 

3 ms 以下 

0 ％ 

参数№PC35 参数№PC35 
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15.9.4 原点复位自动后退功能 

在使用近点DOG的原点复位时，从近点DOG上或超过近点DOG的位置开始原点复位的场

合，后退到可原点复位的位置再开始原点复位的功能。 

 

(1) 当前位置在近点DOG上的场合 

 当前位置在近点DOG上的场合会自动后退再进行原点复位。 

 

(2) 当前位置超过近点DOG的位置的场合 

 启动时向原点复位方向运行，检知到行程末端(LSP或LSN)并自动后退。通过并在

近点DOG跟前停止，从其所在位置再开始原点复位。不能检出近点DOG的场合，会在

相反侧的(LSP或LSN)停止，发生原点复位未完警告(A90)。 

 

 在此功能下，不能使用软件限位。 

 

近点 DOG 

行程末端 
(L SP 或 LSN) 

靠近近点 DOG 时自动后退， 

从此位置开始执行原点复位。 

原点 复
位 

方向 

原点 复位 
开始 位置 

伺服电机旋转速度 
正转 

反 转 
0r/min 

近点 DOG 原

点 
复位 方向 

原点 复
位 开始 位
置 靠近近点 DOG 时自动后退， 

从此位置开始执行原点复位。 

伺服电机旋转速度 

反 转 
0r/min 
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15.10 绝对位置检测系统 

注意 
 
● 发生绝对位置消失(A25)或绝对位置计数器警告(AE3)的场合，请务必再次进行

原点设置。否则会造成意外动作。 
 

 

要点  
 
● LE-□-□系列的伺服电机，如果拆除编码器电缆，绝对位置数据会消失。因此拆

除编码器电缆时，务必进行原点复位后再运行。 

● 变更以下参数的场合，接通电源后原点会消失。接通电源时，请再次进行原点复

位。 

・参数№PA06(机械侧齿轮齿数) 

・参数№PA07(伺服电机侧齿轮齿数) 

・参数№PA14(旋转方向选择) 

・参数№PC07(原点复位位置数据) 
 

 

此驱动器内置1轴驱动器。另外，所有的伺服电机的编码器均对应绝对位置系统。因此，

仅通过绝对位置数据备份用电池的安装与参数的设定，可以构建绝对位置检出系统。 

 

(1) 限制事项 

 在绝对位置检出系统中，机械侧齿轮端数(参数№PA06 CMX)和伺服电机旋转速度

(N)有如下制约条件。 

   ・CMX≦2000的场合，N＜3076.7 r/min 

   ・CMX＞2000的场合，N＜3276.7-CMX r/min 

 以限制值以上的伺服电机旋转速度连续运行，会发生绝对位置计数器警告(AE3)。 

 

(2) 规格 
 

项目 内容 

方式 电子式、电池备份方式 

电池 
锂电池(1次电池，公称＋3.6V)×1个 

型号：LEC-MR-J3BAT 

最大旋转范围 原点±32767rev 

(注1)停电时最大转速 3000r/min 

(注2)电池备份时间 约1万小时（未通电时的电池寿命） 

电池保存时间 从制造日开始5年内 

注1. 停电等时，轴因外力旋转时的最大转速。 

 2. 不通电的电池影响数据保持时间。电池的更换不限于通电或不通电状态，建议3年更换一次。 
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(3) 构成 
 

构成品 内容 

驱动器 
使用标准品。 

伺服电机 

电池 LEC-MR-J3BAT 

编码器电缆 使用编码器电缆。(参考13.1节) 

 

(4) 绝对位置检出数据的通信概要 

 如下图所示，编码器正常运行时，由检测1圈内位置的编码器和检测旋转次数的旋

转累积计数器构成。 

 绝对位置检出系统与上位机或上位侧设备电源的ON/OFF无关，通常检出机械的绝

对位置，并根据电池备份进行记忆。因此，安装机械时如果进行了一次原点设定，

之后再接通电源时便不需要原点复位。 

 停电和故障的场合，也容易恢复。 

 

位置点参数表№等选择 

位置数据、速度数据 
[ 当 前 位 置 读

取] 

输入输出回路 
原点数据 

EEP-ROM 寄存器 
LSO 
1XO 

电源断开时备份 LS 
旋

转 
数 检出 

1X 
1 旋转内的 
位置检出 

当前位置 位 
置 
控 
制 

速 
度 
控 
制 

1pulse/rev 旋转累积计数 

伺服电机 

1 转内计数 

驱动器 

高速总线通信 

LEC-MR-J3BAT 
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(5) 电池的安装方法 

危险 

 
● 考虑到触电的危险，因此在安装电池时，控制回路电源需保持ON的状态，主回

路电源OFF15分以上，且充电指示灯灭，再用万能表等确认P(＋)-N(－)间的电

压后方可进行电池安装。此外，确认充电指示灯是否熄灭时，请务必在驱动器

的正面进行。 
 

 

要点  
 
● 驱动器的内部回路可能会被静电破坏。请务必遵守以下事项。 

·人体及操作台需接地。 

·请不要直接用手触摸连接器的引脚或电气部分的导电部。 

●控制回路电源为ON，且主回路电源为OFF的状态下方可更换电池。如果在控制电源

关闭的状态下更换电池，绝对位置数据会消失。 
 

 

(a) LECSC□-□的场合 

要点  
 
● 电池座在底部时，在安装了电池状态下驱动器无法接地配线。因此，请务必完成

接地配线后再安装电池。 
 

コネクタをCN4に
挿入してください。

 

(b) 参数的设定 

 请按下述内容设定参数№PA03(绝对位置检出系统)，使绝对位置检出系统生

效。 

 
绝对位置检测系统的选择 
0 ：增量系统 
1 ： 绝对位置检测系统 

参数№PA03 

1 

请将插头插入 CN4。 
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15.11 参数 

注意 
 
● 请不要过度调整・变更参数，否则会造成作动不稳定。 

 
 

要点  
 
● 参数简称前带*号的参数，设定后需切断电源再接入后方能生效。 

 
 

本驱动器按功能类别将参数进行了如下分组。 
 

参数组 主要内容 

基本设定参数 

(№PA□□) 

通过此参数进行基本设定。一般情况下，仅通过此参数组的设定便能够

运行。 

增益・滤波器参数 

(№PB□□) 

手动调节增益时，请使用此参数。 

扩展设定参数 

(№PC□□) 

LECSC□-□驱动器固有参数。 

输入输出设定参数 

(№PD□□) 

变更驱动器输入输出软元件时使用。 

 

设定主要的基本设定参数(№PA□□),导入时可以进行基本参数的设定。 

 

15.11.1 基本设定参数(№PA□□) 

(1) 参数一览 
 

№ 简称 名称 初始值 单位 

PA01 *STY 控制模式 0000h  

PA02 *REG 再生选件 0000h  

PA03 *ABS 绝对位置检测系统 0000h  

PA04 
 

等分分度定位运行中不使用。 0000h 
 

PA05 请不要变更。 0000h 

PA06 *CMX 机械侧齿轮齿数 1  

PA07 *CDV 伺服电机侧齿轮齿数 1  

PA08 ATU 自动调谐模式 0001h  

PA09 RSP 自动调谐响应性 12  

PA10 INP 到位范围 100 pulse 

PA11 TLP 正转力矩上限 100.0 ％ 

PA12 TLN 反转力矩上限 100.0 ％ 

PA13  厂商设定用 0002h  

PA14 *POL 局№方向选择 0  

PA15 *ENR 编码器输出脉冲 4000 
pulse/
rev 

PA16 

 

厂商设定用 0 

 PA17 请绝对不要变更。 0000h 

PA18  0000h 

PA19 *BLK 禁止写入参数 000Ch  
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(2) 禁止写入参数 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA19 *BLK 禁止写入参数 000Ch  参考本文 

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新连接，参数才会生效。 

 
 本驱动器的出厂状态下的基本设定参数、增益・滤波器参数、扩展设定参数是可

以变更的。通过参数№PA19的设定可以禁止写入，以防止无意识的变更。 

 通过参数№PA19的设定，下表所示可以有效写入的参数。带○的参数是可以操作

的。 

参数№PA19的 

设定值 

设定值 

的操作 

基本设定 

参数 

№PA□□ 

增益・滤波器 

参数 

№PB□□ 

扩展设定 

参数 

№PC□□ 

输入输出设定 

参数 

№PD□□ 

0000h 
参考 ○    

写入 ○    

000Bh 
参考 ○ ○ ○  

写入 ○ ○ ○  

000Ch 

(初始值) 

参考 ○ ○ ○ ○ 

写入 ○ ○ ○ ○ 

100Bh 

参考 ○    

写入 
参数 

仅№PA19 
   

100Ch 

参考 ○ ○ ○ ○ 

写入 
参数 

仅№PA19 
   

 

(3) 指令方式的选择 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA01 *STY 控制模式 0000h  参考本文 

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新连接，参数才会生效。 

 
 

 选择指令方式。 

 

 

运行 方式 
0 ： 位置点参数表定位运行 
1 ： 等分分度定位运行 

0 0 0 

参数№PA01 
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(4) 再生选件的选择 

 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA02 *REG 再生选件 0000h  参考本文 

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新连接，参数才会生效。 

● 设定错误时会导致再生选件烧损。 

● 选择与驱动器不匹配的再生选件时，会发生参数异常(A37)。 
 

 

 使用再生选件・制动单元・电源再生转换器・电源再生通用转换器的场合，设定

此参数。 

 

 

再生选件的选择 

00：不使用再生选件 

  ・100W 驱动器的场合，不使用再生电阻器 

  ・200W 驱动器的场合，使用内置再生电阻器 

02：LEC-MR-RB-032 

03：LEC-MR-RB-12 

0 0 

参数№PA02 
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(5) 使用绝对位置检测系统 

 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA03 *ABS 绝对位置检测系统 0000h  参考本文 

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新连接，参数才会生效。 

 
 

 使用绝对位置检测系统时，请设定此参数。 

 

(6) 电子齿轮 

 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA06 *CMX 机械侧齿轮齿数 1  1～16384 

PA07 *CDV 伺服电机侧齿轮齿数 1  1～16384 

 

注意 
 
● 如果设定错误，会造成意外动作，导致受伤或设备破损。 

 
 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新连接，参数才会生效。 

● 请将电子齿轮设定在以下条件范围内。 

(1) 1/9999 ≦ CMX/CDV ≦ 9999 

(2) CDV×STN ≦ 32767 

(3) CMX×CDV ≦ 100000 

如果设定了条件范围外的值，会出现参数异常(A37)。如果电子齿轮比率较小，手

动运行模式下可能会有不能以设定的伺服电机旋转速度驱动伺服电机的情况。 

● 等分分度定位运行中的参数№PA06、PA07的设定范围是1～16384。位置点参数表

定位运行的设定范围不同。 
 

 

 为使机械侧旋转n圈与所需的伺服电机轴的旋转量m吻合，可以用参数№PA06、PA07

调整。如下是电子齿轮设定例。 

 

绝对位置检测系统的选择(参考 16.10 节) 
0 ： 增量系统 
1 ： 绝对位置检测系统 

参数№PA03 

0 0 0 
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(a) 例 1 

 机械侧的滑轮齿数：50，伺服电机侧的滑轮齿数：20的场合。 
 

 

参数№PA06：50 

参数№PA07：20 

 

 

 

(b) 例 2 

 机械侧的滑轮齿数：50，伺服电机侧的滑轮齿数：20，带1/9减速器的伺服电

机的场合。 
 

 

 

20

450
＝

1

9

20

50
  

 

参数№PA06：450 

参数№PA07：20  

 

机械侧的 

滑轮齿数：50 

伺服电机侧的 

滑轮齿数：20 
带减速器的伺服电机 

的减速比：1/9 

机械侧的 

滑轮齿数：50 

伺服电机侧的 

滑轮齿数：20 
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(7) 自动调谐 

 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA08 ATU 自动调谐模式 0001h  参考本文 

PA09 RSP 自动调谐响应性 12  1～32 

 

 使用自动调谐进行增益调整。详细内容请参考第8.2节。 
 

(a) 自动调谐模式(参数№PA08) 

 请选择增益调整模式。 

 

注. 各参数名称如下所示。 

 

参数№ 名称 

PB06 针对伺服电机的负载惯量比 

PB07 模型控制增益 

PB08 位置控制增益 

PB09 速度控制增益 

PB10 速度积分补偿 

 

增益调整模式设定 

2 

3 

1 

设定值 

0 

手动模式 

自动设定参数№（注） 增益调整模式 

插补模式 

自动调谐模式 1 

自动调谐模式 2 

PB0

6 
・ PB0 8 ・ PB0 9 ・ PB 1

0 

参数№PA08 

PB0

6 
・ PB0 7 ・ PB0 8 ・ PB0 9 ・ PB 10 

PB0 7 ・ PB0 8 ・ PB0 9 ・ PB 1
0 

0 0 0 
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(b) 自动调谐响应性(参数№PA09) 

 机械振荡或齿轮声音较大的场合，请减小设定值。缩短停止调节时间等提高

性能的场合,请增大设定值。 
 

设定值 响应性 
设备共振频率的基

准[Hz] 
 设定值 响应性 

设备共振频率的基

准[Hz] 

1 低响应 10.0  17 中响应 67.1 

2 

 

11.3  18 

 

75.6 

3 12.7  19 85.2 

4 14.3  20 95.9 

5 16.1  21 108.0 

6 18.1  22 121.7 

7 20.4  23 137.1 

8 23.0  24 154.4 

9 25.9  25 173.9 

10 29.2  26 195.9 

11 32.9  27 220.6 

12 37.0  28 248.5 

13 41.7  29 279.9 

14 47.0  30 315.3 

15 52.9  31 355.1 

16 中响应 59.6  32 高响应 400.0 

 

(8) 到位范围 

 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA10 INP 到位范围 100 pulse 0～10000 

 

 通过指令脉冲单位设定输出移动结束(RXnC)和到位(RXn1)范围。 

 

 

伺服电机累积脉冲 

到位范围[pulse] 
指令脉冲 指令脉冲 

    ・ 
累积脉冲 

到位（RXn1） 
O N 

O FF 
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(9) 转矩限制 

 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA11 TLP 正转力矩上限 100.0 ％ 0～100.0 

PA12 TLN 反转力矩上限 100.0 ％ 0～100.0 

 

 可以限制伺服电机产生的转矩。 
 

(a) 正转力矩上限(参数№PA11) 

 设定最大转矩＝100[％]。伺服电机CCW行时，设定为限制CW再生时的力矩的

场合。如果设定为“0.0”,不产生力矩。 
 

(b) 反转力矩上限(参数№PA12) 

 设定最大转矩＝100[％]。伺服电机CW行时，设定为限制CCW再生时的力矩的

场合。如果设定为“0.0”,不产生力矩。 

 

(10)局№方向的选择 

 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA14 *POL 局№方向选择 0  0·1 

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新连接，参数才会生效。 

 
 

 用参数№PA14(局№方向选择)选择局№的分配方向。 
 

CW

CCW
 

参数№PA14的设定 
伺服电机旋转方向 

启动(RYn1)ON 

0(初始值) 局№以向CW方向1，2，3・・・的顺序分配。 

1 局№以向CCW方向1，2，3・・・的顺序分配。 

  

 

ステーション№ 123
4

CW方向  

ステーション№1 2 3
4

CCW方向  

参数№PA14：0(初始值) 参数№PA14：1 

 

        局№ 局№ 
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(11)编码器输出脉冲 

 

参数 
初始值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA15 *ENR 编码器输出脉冲 4000 
pulse/ 

rev 
1～65535 

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新连接，参数才会生效。 

 
 

 设定驱动器输出的编码器脉冲(A相・B相)。请设定A相・B相脉冲4倍的值。 

 通过参数№PC19可以选择输出脉冲设定或输出分频比设定。 

 实际输出的A相・B相脉冲的脉冲数是设定的脉冲数的1/4倍。 

 另外，输出最大频率数为4.6Mpps(4倍后)。请不要超出范围使用。 
 

(a) 输出脉冲指定的场合 

 将参数№PC19设定为“□□0□”(初始值)。 

 设定伺服电机平均每转的脉冲数。 

 输出脉冲＝设定值[pulse/rev] 

 例如，将参数№PA15设定为“5600”，实际输出的A相・B相脉冲如下。 

 

 A 相・B 相输出脉冲＝5600 / 4＝1400[pulse] 

 

(b)  输出分频比设定的场合 

 将参数№PC19设定为“□□1□”。 

 利用设定的值对伺服电机平均每转的脉冲数进行分频。 

 

 输出脉冲＝
设定值

转的分辨率1伺服电机
 [pulse/rev] 

 

 例如，将参数№PA15设定为“8”，实际输出的A相・B相脉冲如下。 

 

 A 相・B 相输出脉冲＝262144 / 8 × 1 / 4＝8192[pulse] 
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15.11.2 增益・滤波器参数(№PB□□) 

(1) 参数一览 
 

№ 简称 名称 初始值 单位 

PB01 FILT 自适应调谐模式(自适应滤波器II) 0000h  

PB02 VRFT 振动抑制控制调谐模式(高级振动抑制控制) 0000h  

PB03  厂商设定用 0000h  

PB04 FFC 反馈增益 0 ％ 

PB05  厂商设定用 500  

PB06 GD2 针对伺服电机的负载惯量比 7.0 倍 

PB07 PG1 模型控制增益 24 rad/s 

PB08 PG2 位置控制增益 37 rad/s 

PB09 VG2 速度控制增益 823 rad/s 

PB10 VIC 速度积分补偿 33.7 ms 

PB11 VDC 速度微分补偿 980  

PB12  厂商设定用 0  

PB13 NH1 机械共振抑制滤波器1 4500 Hz 

PB14 NHQ1 陷波形状选择1 0000h  

PB15 NH2 机械共振抑制滤波器2 4500 Hz 

PB16 NHQ2 陷波形状选择2 0000h  

PB17  自动设定参数   

PB18 LPF 低通滤波器设定 3141 rad/s 

PB19 VRF1 振动控制 振动频率设定 100.0 Hz 

PB20 VRF2 振动控制 共振频率设定 100.0 Hz 

PB21 
 

厂商设定用 0.00 
 

PB22 0.00 

PB23 VFBF 低通滤波器选择 0000h  

PB24 *MVS 微振动抑制控制选择 0000h  

PB25  厂商设定用 0000h  

PB26 *CDP 增益切换选择 0000h  

PB27 CDL 增益切换条件 10  

PB28 CDT 增益切换时间常数 1 ms 

PB29 GD2B 增益切换 针对伺服电机的负载惯量比 7.0 倍 

PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 37 rad/s 

PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 823 rad/s 

PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 33.7 ms 

PB33 VRF1B 增益切换 振动控制 振动频率设定 100.0 Hz 

PB34 VRF2B 增益切换 振动控制 共振频率设定 100.0 Hz 

PB35 

 

厂商设定用 0.00 

 

PB36  0.00 

PB37  100 

PB38  0 

PB39  0 

PB40  0 

PB41  1125 

PB42  1125 

PB43  0004h 

PB44  0000h 

PB45  0000h 
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(2) 详细一览 
 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB01 FILT 自适应调谐模式(自适应滤波器II) 

选择滤波器调谐模式的设定方法。如果将本参数设定为“□□□1”(调谐模式

1)，将会自动变更机械共振抑制滤波器1(参数№PB13)、陷波形状选择(参数

№PB14)。 

 

フィルタチューニングモード選択

0 0 0
 

0000h 

 

  

   设定值 滤波器调整模式 自动设定的参数   

   0 滤波器OFF (注)   

   1 滤波器调谐模式 
参数№PB13 

参数№PB14 
  

   2 手动模式    

  注. 将参数№PB13・PB14固定为初始值。 

 

如果参数为“□□□1”，一段时间、一定次数的位置定位后完成调谐,参数变

为“□□□2”。不需要滤波器调谐的场合，参数为“□□□0”。如果参数设

定为“□□□0”，机械共振抑制滤波器1、陷波形状选择将被设定为初期值。

但在伺服OFF中不作动。 

 

 

机 
械  
的 
响 
应 
性 

机械共振点 

陷 
波  
深  
度  

陷波频率 
频

率 

频

率 

选择滤波器调谐模式 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB02 VRFT 振动抑制控制调谐模式(高级振动抑制控制) 

振动抑制控制在参数№PA08(自动调谐)为“□□□2”或“□□□3”时有效。

PA08为“□□□1”时振动抑制控制通常无效。 

选择振动抑制控制调谐的设定方法。如果将本参数设定为“□□□1”(振动抑

制控制调谐模式)，一定次数的位置定位后振动抑制控制 振动频率设定(参数

№PB19)、振动抑制控制 共振频率(参数№PB20)自动变更。 

 

制振制御チューニングモード

0 0 0
 

0000h   

   设定值 振动抑制控制调谐模式 自动设定的参数  

 

   0 振动抑制控制OFF (注)  

   1 
振动抑制控制调谐模式 

(高级振动抑制控制) 

参数№PB19 

参数№PB20 
 

   2 手动模式   

  注. 将参数№PB19・PB20固定为初始值。 

 

如果参数为“□□□1”，一段时间、一定次数的位置定位后完成调谐,参数变

为“□□□2”。不需要振动抑制控制调谐的场合，参数为“□□□0”。如果

设定为“□□□0”，振动抑制控制 振动频率设定、振动抑制控制 共振频率

被设定为初始值。但在伺服OFF中不作动。 

 

PB03  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

0000h   

PB04 FFC 反馈增益 

请设定反馈增益。 

100％设定的场合，一定速度运行时的累积脉冲基本为零。但是，进行紧急加

减速时超调量会变大。参考标准是当反馈增益设定为100%时，将到额定速度为

止的加减速时间常数设定为1s以上。 

0 ％ 0 

～ 

100 

PB05  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

500   

PB06 GD2 针对伺服电机的负载惯量比 

设定伺服电机轴的转动惯量的负载惯量比。 

自动调谐模式1及插补模式选择时，是自动调谐的结果。(参考8.1.1项)这种场

合下，以0～100.0变化。 

7.0 倍 0 

～ 

300.0 

PB07 PG1 模型控制增益 

请设定到目标位置为比的响应增益。 

增大增益的指令可提高追踪性。 

自动调谐模式1・2设定时是自动调谐的结果。 

24 rad/s 1 

～ 

2000 

 

累积脉冲 

指令 

机械端位置 

累积脉冲 

指令 

机械端位置 

自

动 
调整 

振动抑制控制调谐模式 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB08 PG2 位置控制增益 

设定位置环的增益。 

提升对负载干扰的位置响应性时设定。 

增大设定值能提高响应性，但容易产生振动或声音。 

自动调谐模式1・2及插补模式设定，是自动调谐的结果。 

37 rad/s 1 

～ 

1000 

PB09 VG2 速度控制增益 

低刚性设备、配合间隔大设备等发生振动时设定。 

增大设定值能提高响应性，但容易产生振动或声音。 

自动调谐模式1・2及插补模式选择，是自动调谐的结果。 

823 rad/s 20 

～ 

50000 

PB10 VIC 速度积分补偿 

设定速度环的积分时间常数。 

减小设定值能提高响应性，但容易产生振动或声音。 

自动调谐模式1・2及插补模式设定，是自动调谐的结果。 

33.7 ms 0.1 

～ 

1000.0 

PB11 VDC 速度微分补偿 

设定微分补偿。 

打开比例控制(RYn＋2)7微分补偿生效。 

980  0 

～ 

1000 

PB12  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

0   

PB13 NH1 机械共振抑制滤波器1 

设定机械共振抑制滤波器1的陷波频率。 

如果参数№PB01(调谐模式)设定为“□□□1”，此参数会自动变更。 

参数№PB01为“□□□0”的场合，此参数的设定将被忽略。 

4500 Hz 100 

～ 

4500 

PB14 NHQ1 陷波形状选择1 

选择机械共振抑制滤波器1的形状。 

 

如果参数№PB01(调谐模式)设定为“□□□1”，此参数会自动变更。 

参数№PB01为“□□□0”的场合，此参数的设定将被忽略。 

0000h  参考名

称及功

能栏 

陷波深度选择 
设定值 深

度 
增

益 0 － 40dB 深 
1 －

14 
dB 

2 －8 dB 
3 － 4dB 浅 

 

陷波宽度 
设定值 宽

度 
α 

0 2 标

准 1 3 
2 4 
3 5 宽 

 

0 0 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB15 NH2 机械共振抑制滤波器2 

设定机械共振抑制滤波器2的陷波频率。 

如果参数№PB16(陷波形状选择2)设定为“□□□1”，此参数有效。 

4500 Hz 100 

～ 

4500 

PB16 NHQ2 陷波形状选择2 

选择机械共振抑制滤波器2的形状。 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PB17  自动设定参数 

根据参数№PB06(对伺服电机的负载惯量比)的设定值自动设定。 

   

PB18 LPF 低通滤波器设定 

设定低通滤波器。 

如果参数№PB23(低通滤波器选择)设定为“□□0□”，此参数将自动变更。 

如果参数№PB23设定为“□□1□”，此参数可以手动设定。 

3141 rad/s 100 

～ 

18000 

PB19 VRF1 振动控制 振动频率设定 

设定抑制壳体振动等低频设备振动的振动抑制控制的振动频率。 

如果参数№PB02(振动抑制控制调谐模式)设定为“□□□1”，此参数会自动

变更。如果参数№PB02设定为“□□□2”，此参数可以手动设定。 

100.0 Hz 0.1 

～ 

100.0 

PB20 VRF2 振动控制 共振频率设定 

设定抑制壳体振动等低频设备振动的振动抑制控制的共振频率。 

如果参数№PB02(振动抑制控制调谐模式)设定为“□□□1”，此参数会自动

变更。如果参数№PB02设定为“□□□2”，此参数可以手动设定。 

100.0 Hz 0.1 

～ 

100.0 

PB21 
 

厂商设定用 0.00 
  

PB22 请绝对不要变更。 0.00 

 

陷波深度选择 
设定值 深度 增益 

0 － 40dB 深 
1 －14 dB 
2 －8 dB 
3 － 4dB 浅 

 

陷波宽度 
设定值 宽度 α 

0 2 标准 
1 3 
2 4 
3 5 宽 

 

0 

机械共振抑制滤波器 2选择 
0 ： 无效 
1 ： 有效 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB23 VFBF 低通滤波器选择 

选择低通滤波器。 

 

自动设定选择时选择靠近
GD21

10・VG2


 [rad/s]计算区域的滤波器。 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PB24 *MVS 微振动抑制控制选择 

选择微振动抑制控制。 

如果参数№PA08(自动调谐模式)设定为“□□□3”，此参数有效。 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PB25  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

0000h   

PB26 *CDP 增益切换选择 

选择增益切换条件。(参考9.6节) 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PB27 CDL 增益切换条件 

设定参数№PB26选择的增益切换(指令频率·累积脉冲·伺服电机转速)的值。 

设定值的单位因切换条件的项目而异。(参考9.6节) 

10 kpps 

pulse 

r/min 

0 

～ 

9999 

PB28 CDT 增益切换时间常数 

针对参数№PB26，PB27设定的条件设定切换增益时间常数。(参考9.6节) 

1 ms 0 

～ 

100 

PB29 GD2B 增益切换 针对伺服电机的负载惯量比 

设定增益切换 针对伺服电机的负载惯量比。 

自动调谐无效(参数№PA08：□□□3)时生效。 

7.0 倍 0 

～ 

300.0 

 

增益切换选择 
按下述条件，用№PB29～PB32 的设定值 
切换增益。 
0 ： 无效 
1 ： 增益切换(RX(n＋2)8) 
2 ： 指令频率（参数№PB27 的设定值） 
3 ： 滞留频率（参数№PB27 的设定值） 
4 ： 伺服电机旋转速度（参数№PB27 的设定值） 
   

0 0 

增益切换条件 
0 ： 以上有效（增益切换(RX(n＋2)8)为 ON 有效 
1 ： 以下有效（增益切换(RX(n＋2)8)为 OFF 有效 

微振动抑制控制选择 
0 ： 无

效 1 ： 有效 

0 0 0 

低通滤波器选择 
0 ： 自动设定 
1 ： 手动设定（参数№PB18 的设定值） 

0 0 0 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 

设定增益切换有效时的位置控制增益。 

自动调谐无效(参数№PA08：□□□3)时生效。 

 

37 rad/s 1 

～ 

2000 

PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 

设定增益切换有效时的速度控制增益。 

自动调谐无效(参数№PA08：□□□3)时生效。 

 

823 rad/s 20 

～

50000 

PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 

设定增益切换有效时的速度积分补偿。 

自动调谐无效(参数№PA08：□□□3)时生效。 

 

33.7 ms 0.1 

～

5000.0 

PB33 VRF1B 增益切换 振动控制 振动频率设定 

设定增益切换有效时的振动抑制控制的振动频率。参数№PB02为“□□□2”，

参数№PB26为“□□□1”时有效。 

使用振动抑制控制增益切换时，请务必停止伺服电机后再切换。 

 

100.0 Hz 0.1 

～ 

100.0 

PB34 VRF2B 增益切换 振动控制 共振频率设定 

设定增益切换有效时的共振抑制控制的振动频率。参数№PB02为“□□□2”，

参数№PB26为“□□□1”时有效。使用振动抑制控制增益切换时，请务必停

止伺服电机后再切换。 

 

100.0 Hz 0.1 

～ 

100.0 

PB35 

 

厂商设定用 0.00 

  

PB36 请绝对不要变更。 0.00 

PB37  100 

PB38  0 

PB39  0 

PB40  0 

PB41  1125 

PB42  1125 

PB43  0004h 

PB44  0000h 

PB45  0000h 
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15.11.3 扩展设定参数(№PC□□) 

(1) 参数一览 
 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 

PC01  厂商设定用 0000h  

PC02 *ZTY 原点复位型 0000h  

PC03 *ZDIR 原点复位方向 0001h  

PC04 ZRF 原点复位速度 500 r/min 

PC05 CRF 蠕变速度 10 r/min 

PC06 ZST 原点偏移量 0 μm 

PC07 

 

等分分度定位运行中不使用。 0 

 
PC08  1000 

PC09  100 

PC10  15.0 

PC11 CRP 粗一致输出范围 0 pulse 

PC12 JOG JOG速度 100 r/min 

PC13  等分分度定位运行中不使用。 0  

PC14 *BKC 间隙补正量 0 pulse 

PC15  厂商设定用 0000h  

PC16 MBR 电磁制动器顺控输出 100 ms 

PC17  等分分度定位运行中不使用。 50  

PC18 *BPS 报警历史清除 0000h  

PC19 *ENRS 编码器脉冲输出选择 0000h  

PC20 *SNO 局号设定 0 局 

PC21 *SOP RS-422通信功能选择 0000h  

PC22 *COP1 功能选择C-1 0000h  

PC23  厂商设定用 0000h  

PC24  等分分度定位运行中不使用。 0000h  

PC25  厂商设定用 0000h  

PC26 *COP5 功能选择C-5 0000h  

PC27  厂商设定用 0000h  

PC28  等分分度定位运行中不使用。 0000h  

PC29  厂商设定用 0000h  

PC30 *DSS 通过远程寄存器选择位置・速度指定方式 0000h  

PC31 

 

等分分度定位运行中不使用。 0 

 
PC32   

PC33  0 

PC34   

PC35 TL2 内部转矩限制2 100.0 ％ 

PC36  厂商设定用 0000h  

PC37 

 

等分分度定位运行中不使用。 0 

 
PC38   

PC39  0 

PC40   

PC41 
 

厂商设定用 0000h 
 

PC42  0000h 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 

PC43 
 

厂商设定用 0000h 
 

PC44  0000h 

PC45 *COP9 功能选择C-9 0000h  

PC46 *STN 等分分度定位运行 1转分度值 0000h  

PC47 PSST 等分分度定位运行 局原点偏移量 0000h pulse 

PC48 

 

厂商设定用 0000h 

 PC49  0000h 

PC50  0000h 

 

(2) 详细一览 
 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC01  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

0000h   

PC02 *ZTY 原点复位型 

选择原点复位方式。(参考15.9节) 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC03 *ZDIR 原点复位方向 

选择原点复位方向。 

 

0001h  参考名

称及功

能栏 

PC04 ZRF 原点复位速度 

设定原点复位时的伺服电机的旋转速度。(参考15.9节) 

500 r/min 0 

～ 

允许旋

转速度 

PC05 CRF 蠕变速度 

设定近点DOG检出后的蠕变速度。(参考15.9节) 

10 r/min 0 

～ 

允许旋

转速度 

PC06 ZST 原点偏移量 

设定自编码器内的Z相脉冲检出位置开始的位移移动量。(参考15.9节) 

0 μm 0 

～

65535 

 

原点复位方向 
0：局№增加方向 

1：局№减少方向 

0 0 0 

原点复位方式 
0 ： 
1 ： 
2 ： 
3 ： 
4 ： 
5 ：      等分分度定位运行中不使用。 
6 ： 
7 ： 
8 ： 
9 ： 
A ： 
C ： 转矩限制切换 DOG 式 
D ： 转矩限制切换数据设定式 

0 

参数№PC02 

0 0 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC07  等分分度定位运行中不使用。 0   

PC08 请不要变更。 1000 

PC09  100 

PC10  15.0 

PC11 CRP 粗一致输出范围 

设定输出粗一致(RXn2)指令剩余距离的范围。 

0 pulse 0 

～

65535 

PC12 JOG JOG速度 

设定JOG速度指令。 

100 r/min 0 

～ 

允许旋

转速度 

PC13  等分分度定位运行中不使用。 

请不要变更。 

0   

PC14 *BKC 间隙补正量 

设定指令方向逆转时的间隙补正量。 

对于原点复位方向，补正反方向的间隙脉冲数。 

原点忽略(伺服ON位置原点)的场合，伺服ON(RYn0)为ON并确立原点后，对于最

初的旋转初始方向，补正其反方向的间隙脉冲数。 

在绝对位置检出系统中，对于接入电源是的动作方向，向其相反方向补正。 

 

0 pulse 0 

～

32000 

PC15  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

 

0000h   

PC16 MBR 电磁制动器顺控输出 

设定从电磁制动互锁(MBR)OFF到基本电路断开的延迟时间(Tb)。 

100 ms 0 

～ 

1000 

PC17  等分分度定位运行中不使用。 

请不要变更。 

 

50   

PC18 *BPS 报警记录清除 

清除报警记录。 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

 

报警记录清除 
0 ： 无效 
1 ： 有效 
如果选择报警记录清除有效，再接通电源时清除

报警记录。 

报警记录清除后，则自动失效（0）。 

0 0 0 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC19 *ENRS 编码器脉冲输出选择 

选择编码器输出脉冲方向及编码器脉冲输出设定。 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC20 *SNO 局号设定 

指定RS-422通信、USB通信的驱动器局号。 

请务必设定对1轴驱动器的1局。如果重复设定局，将不能正常通信。 

 

0 局 0 

～ 

31 

PC21 *SOP RS-422通信功能选择 

选择RS-422通信功能。 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC22 *COP1 功能选择C-1 

选择执行编码器电缆通信方式选择。 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

 

RS-422 通信波特率选择 
0 ：9600[bps] 
1 ： 192 00[bps] 
2 ： 384 00[bps] 
3 ： 576 00[bps] 
4 ： 115200[bps] 

RS-422 通信响应延迟时间 
0 ： 无效 
1 ： 有效 800μs 以上延迟时间后返回 

0 0 

0 0 

编码器电缆通信方式选择 
0 ： 2 线式 
1 ： 4 线式 
LE-CSE-□2□, LE-CSE-□5□, LE-CSE-□A□ 

是 2 线式。 

如果错误设定，会造成编码器异常 1(A16)或 

编码器异常 2(A20)。 

0 

编码器脉冲输出的相位变更 
变更编码器脉冲输出 A 相・B 相的相位。 

A 相 

B 相 

A 相 

B 相 

A 相 

B 相 

A 相 

B 相 

CCW CW 
伺服电机旋转方向 

设定值 

0 

1 

编码器输出脉冲设定选择 
0 ： 输出脉冲设定 
1 ： 分频比设定 
2 ： 不加工编码器脉冲输出。 

0 0 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC23  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

0000h   

PC24  等分分度定位运行中不使用。 

请不要变更。 

0000h   

PC25  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

0000h   

PC26 *COP5 功能选择C-5 

选择行程范围警告(A99)。 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC27 

 

厂商设定用 

请绝对不要变更。 

 

0000h 

  

PC28  等分分度定位运行中不使用。 

请不要变更。 

 

0000h 

 

 

PC29 

 

厂商设定用 

请绝对不要变更。 

 

0000h 

  

PC30 *DSS 通过远程寄存器选择位置・速度指定方式 

若2局占有时位置・速度指定选择(RY(n＋2)A)为ON，则此参数生效。选择位置

指令和速度指令的接收者。 

若1局占有时选择“0001”或“0002”，则参数报错。 

 

注. 这种情况下，请务必在位置点参数表№1设定加减速时间常数。 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC31  等分分度定位运行中不使用。 0   

PC32 请不要变更。 

PC33  0 

PC34  

PC35 TL2 内部转矩限制2 

设定最大转矩＝100[％]。限制伺服电机的力矩时设定。 

如果设定为“0”,不产生力矩。 

100.0 ％ 0 

～

100.0 

PC36  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

0000h   

PC37  等分分度定位运行中不使用。 0   

PC38 请不要变更。 

 

设定值 

0 

1 

设定局№。 指定位置点参数表№。 

指定伺服电机的旋转速度。 
(注) 

位置指令 速度指令 

0 0 0 

选择行程范围警告(A99) 
0 ： 有效 
1 ： 无效 
如果设定为“1”，则正转行程末端（LSP）或反转 1 
行程末端（LSN）OFF 也不会发生警告（A99）。 

0 0 0 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC39  等分分度定位运行中不使用。 0   

PC40 请不要变更。  

PC41  厂商设定用 0000h   

PC42 请绝对不要变更。 0000h 

PC43  0000h 

PC44  0000h 

PC45 *COP9 功能选择C-9  

选择手动运行模式。 

 

0000h  0000h 

～ 

0001h 

PC46 *STN 等分分度定位运行 1转分度值 

设定机械1转的分配数(分度值)。设定值没有超出2时分度值为2。 
 

0000h 分度 0000h 

～ 

00FFh 

   设定值 分度值     

   0000 2     

   0001 2     

   0002 2     

   0003 3     

   0004 4     

   ・ 

・ 

・ 

・ 

・ 

・ 

    

   00FF 255     

      

PC47 PSST 等分分度定位运行 局原点偏移量 

此参数仅在绝对位置检出系统中使用。 

对此参数设定原点的位置，用pluse数设定原点偏移量。 

刚进行原点设定后，此偏移量无效。再接通电源时生效。 

移动量比到位范围大时，接入电源后到位(RXn1)不能ON。 

请将偏移的脉冲数转换为16进制进行设定。 

设定范围是－2000～2000pulse。 

 

0000h pulse 参考名

称及功

能栏 

PC48  厂商设定用 0000h   

PC49 请绝对不要变更。 0000h 

PC50  0000h 

 

等分分度定位运行的手动运行模式的选择 
(参考 16.7.3 项) 
0 ： 分度 JOG 运行 
1 ： JOG 运行 

0 0 0 
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(3) 报警记录的清除 

 使用安装软件（MR Configurator）能够确认报警记录。驱动器从初次接入电源开

始可保留过去6次报警。为能管理本运行中发生的报警，请在运行前利用参数

№PC18(报警记录清除)清除报警记录。设定这个参数后，先关闭电源再重新连接，

参数才会生效。参数№PC18(报警记录清除)在清除报警记录后自动返回

“□□□0”。 

 

(4) 粗一致输出 

 指令剩余距离在通过参数№PC11(粗一致输出范围)设定值时输出粗一致(RXn2)。

设定范围是0～65535[pulse]。 

 

 

参数№PC11 设定的 
指令剩余距离[pulse] 

伺服电机 
旋转速度 

粗 一致( RXn2 ) 

移动 完 成( RXnC ) 

实际的伺服电机  
旋转速度 

指令脉冲 

O

N O FF 

O

N O FF 

参数№PC18 

报警记录清除 
0 ： 无效（不清除） 
1 ： 有效（清除） 

0 0 0 
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15.11.4 输入输出设定参数(№PD□□) 

(1) 参数一览 
 

№ 简称 名称 初始值 单位 

PD01 *DIA1 输入信号自动ON选择1 0000h  

PD02  厂商设定用 0000h  

PD03 
 

等分分度定位运行中不使用。 0000h 
 

PD04  0000h 

PD05  厂商设定用 0000h  

PD06 

 

等分分度定位运行中不使用。 002Bh 

 

PD07  000Ah 

PD08  000Bh 

PD09  0002h 

PD10  0003h 

PD11  0024h 

PD12  0C00h 

PD13  厂商设定用 0000h  

PD14  等分分度定位运行中不使用。 0800h  

PD15  厂商设定用 0000h  

PD16 *DIAB 输入极性选择 0000h  

PD17 
 

厂商设定用 0000h 
 

PD18  0000h 

PD19 *DIF 输入滤波器设定 0002h  

PD20 *DOP1 功能选择D-1 0010h  

PD21  厂商设定用 0000h  

PD22  等分分度定位运行中不使用。 0000h  

PD23  厂商设定用 0000h  

PD24 *DOP5 功能选择D-5 0000h  

PD25  厂商设定用 0000h  

PD26 TLT 等分分度定位运行转矩限制Ready时间 0064h  

PD27 

 

厂商设定用 0000h 

 
PD28  0000h 

PD29  0000h 

PD30  0000h 
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(2) 详细一览 
 

№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD01 *DIA1 输入信号自动ON选择1 

选择自动ON的输入软元件。 

部为厂商设定用。请绝对不要设定。 

 

例如，打开LSP和LSN时，设定值为“□C□□”。 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PD02  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

0000h   

PD03  等分分度定位运行中不使用。 0000h   

PD04 请不要变更。 0000h 

PD05  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

0000h   

PD06  等分分度定位运行中不使用。 002Bh   

PD07 请不要变更。 000Ah 

PD08  000Bh 

PD09  0002h 

PD10  0003h 

PD11  0024h 

PD12  0C00h 

PD13  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

0000h   

PD14  等分分度定位运行中不使用。 

请不要变更。 

0800h   

PD15  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

0000h   

PD16 *DIAB 输入极性选择 

选择近点DOG输入极性。(参考15.9节) 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

0 

近点 DOG 输入极性 
0 ： OFF 检知 DOG 
1 ： ON 检知 DOG 

0 0 

0 

0 

BIN 0 ： 通过外部输出信号 ON/OFF。 
BIN 1 ： 自动 ON 

初始值 
BIN HEX 

软元件名 

正转行程末端（LSP） 

0 

0 

0 

反转行程末端（LSN） 

初始值 
BIN HEX 

强制停止(EMG) 

软元件名 

0 
0 

0 
0 

0 

0 0 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD17 
 

厂商设定用 0000h 
  

PD18 请绝对不要变更。 0000h 

PD19 *DIF 输入滤波器设定 

选择输入滤波器。 

 

0002h  参考名

称及功

能栏 

PD20 *DOP1 功能选择D-1 

选择正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)OFF时的停止处理、复位(RY(n

＋1)A或RY(n＋3)A)ON时的基本回路的状态。 

 

0010h  参考名

称及功

能栏 

PD21  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

0000h   

PD22  等分分度定位运行中不使用。 

请不要变更。 

0000h   

PD23  厂商设定用 

请绝对不要变更。 

0000h   

 

№PA03：□□□1)的场合，伺服 ON 可打开原点复位 
再次进行原点复位。但绝对位置检测系统（参数 
这种场合也需要在 LSP、LSN 检出时，进行自动运行前 

正转行程末端（LSP）·反转行程末端（LSN） 
生效时的停止方法 
0 ： 紧急停止（原点消失） 
1 ： 缓慢停止（原点消失） 
2 ： 缓慢停止（设定内容与“1”相同） 
3 ： 紧急停止（设定内容与“0”相同） 

完成（ZP）。这种场合下不需要再次进行原点复位。 

0 0 

复位(RY(n＋1)A 或 RY(n＋3)A)ON 时的 
基本回路的状态选择 
0 ： BASE 断开 
1 ： BASE 未断开 

输入滤波器 
受干扰信号影响外部输入信号发生震盈的场合， 

使用输入滤波器抑制。 
0 ： 无 
1 ：0.888 [ms] 
2 ：1.777[ms] 
3 ：2.660[ms] 
4：3.555[ms] 
5：4.444[ms] 

0 0 0 
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№ 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD24 *DOP5 功能选择D-5 

选择警告(RXnA)的输出状态。 

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PD25 
 

厂商设定用 

请绝对不要变更。 

0000h 
  

PD26 TLT 等分分度定位运行 转矩限制延迟时间 

设定到位(RXn1)为ON后的内部转矩限制2(参数№PC35)生效的延迟时间。 

将延迟时间转换为16进制设定。设定范围0～1000ms。 

0064h ms 参考名

称及功

能栏 

PD27 

 

厂商设定用 0000h 

  
PD28 请绝对不要变更。 0000h 

PD29  0000h 

PD30  0000h 

 

( 注 ) 软元件的状态 

0 0 

警告发生时的输出软元件的选择 
警告发生时选择警告(RXnA)和故障（RX（r+1）A 或 
RX（n+3）A）的输出状态。 

0 

设定值 

注 .  0 ： OFF 
    1 ： O N 

0 

0 
1 

0 
1 RX(n ＋1)A 或 

RX(n ＋3)A 

警告发生 

RXnA 
远程输出 

输

出 软元件 ALM 
OFF 
ON 

1 

0 
1 

0 
1 RX(n ＋1)A 或 

RX(n ＋3)A 

警告发生 

RXnA 
远程输出 

ALM OFF 
ON 

输出软元件 
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(3) 正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)有效时的停止方法 

 通过参数№PD20的个位设定，选择正转行程末端(LSP)・反转行程末端(LSN)OFF

时的伺服电机停止方法。 

 

 

参数 

№PD20的 

设定值 

运行状态 
备注 

按固定速度旋转时 减速停止时 

□□□0 

(初始值) 

・ 

□□□3 

  

删除累积脉冲并停止。 

原点消失。 

指令位置与当前位置

产生差。 

请再次进行原点复位。 

□□□1 

・ 

□□□2 

  

移动累积脉冲并停止。 

原点消失。 

指令位置与当前位置

产生差。 

请再次进行原点复位。 

 

L S P 
或 
L S N 

伺服电机 
旋转速度 0 r / m i n 

O N 
O F F 

累积脉冲 

有 S字加减速 
无 S字加减速 

L S P 
或 
L S N 

伺服电机 
旋转速度 0 r / m i n 

O N 
O F F 

有 S字加减速 
无 S字加减速 

有 S字加减速 
无 S字加减速 

L S P 
或 
L S N 

伺服电机 
旋转速度 0 r / m i n 

O N 
O F F 

L S P 
或 
L S N 

伺服电机 
旋转速度 0 r / m i n 

O N 
O F F 

累积脉冲 

有 S字加减速 
无 S字加减速 

正转行程末端（LSP）·反转行程末端（LSN）生效时 
的停止方法 
0：紧急停止（原点消失） 
1：缓慢停止（原点消失） 
2：缓慢停止（通过加减速时间常数减速停止） 
3：紧急停止（清除剩余距离停止） 

参数№PD20 
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15.12 故障一览 

15.12.1 启动时的故障一览表 

注意 
 
● 请不要过度调整・变更参数，否则会造成作动不稳定。 

 
 

要点  
 
● 使用安装软件（MR Configurator）时，可以参考伺服电机不旋转原因等。 

 
 

启动时可能发生的不适合项和对应措施如下所示。 
 
№ 启动流程 不合理事项 调查事项 推测原因 参考 

1 接入电源 ・LED不亮灯。 

・LED闪烁。 

拔掉插头CN6・CN2・CN3也不能改

善。 

1. 电源电压不良。 

2. 驱动器故障。 

 

  拔掉插头CN6改善。 CN6电缆配线电源短路。 

  拔掉插头CN2改善。 1. 编码器电缆配线电源短路。  

2. 编码器故障。 

  拔掉插头CN3改善。 CN3电缆配线电源短路。 

  发生报警。 请参考15.12.4项排除故障原因。 15.12.4项 

2 打开伺服ON 

(RYn0) 

发生报警。 请参考15.12.4项排除故障原因。 15.12.4项 

伺服未锁定。 

(伺服电机转轴自由。) 

1. 通过外部输入输出信号显示确认

伺服ON(RYn0)是否为ON。 

1. 伺服ON(RYn0)未接入。(配线错

误) 

2. 没有向DICOM、DOCOM接入DC24V

电源。 

 

3 增益调整 低速时，旋转脉动(旋转

不安稳)较大。 

按下述要领实施增益调整。 

1. 加强自动调谐的响应性。 

2. 3・4次以上反复加减速，完成自

动调谐。 

增益调整不良。  第8章 

负载转动惯量大，伺服电

机转轴左右振动。 

如果可以安全运行，反复进行3~4次

以上加减速，自动调谐完成。 
增益调整不良。 第8章 

4 循环运行 位置偏离。 确认指令脉冲累积、反馈脉冲累积、

伺服电机实际位置。 
通信指令不良・设备滑动等。  
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15.12.2 发生异常时的动作 

运行中发生异常时，为如下所示状态。 
 

异常部分 内容 
运行模式 

试运行 CC-Link运行 

伺服侧发生报警 
伺服运行 停止 停止 

CC-Link数据通信 继续 继续 

CC-Link通信异常 
伺服运行 停止 停止 

CC-Link数据通信 停止 停止 

上位侧设备 

异常・STOP 

伺服运行 继续 停止 

CC-Link数据通信 停止 停止 

伺服侧发生警告 
伺服运行 停止 继续 

CC-Link数据通信 继续 继续 

 

15.12.3 CC-Link 通信异常 

是指通信报警显示部的显示内容。驱动器内实际安装4个LED显示。 

 

L.RUN：更新数据正常接收，亮灯。若中断某固定时间，则灭灯。 

SD   ：发送数据为“0”亮灯。 

RD   ：接收数据的履历检出亮灯。 

L.ERR：发送到主局的数据CRC，中止报错时亮灯。 
 

(注)通信报警显示部LED 
动作 

L.RUN SD RD L.ERR 

○ ◎ ◎ ◎ 正常通信，但有时会因干扰信号使CRC报错。 

○ ◎ ◎ ● 正常通信 

○ ◎ ● ◎ 硬件异常 

○ ◎ ● ● 硬件异常 

○ ● ◎ ◎ 接收数据CRC报错，无应答。 

○ ● ◎ ● 此局未接收到数据。 

○ ● ● ◎ 硬件异常 

○ ● ● ● 硬件异常 

● ◎ ◎ ◎ 查询响应，但更新接收CRC报错。 

● ◎ ◎ ● 硬件异常 

● ◎ ● ◎ 硬件异常 

● ◎ ● ● 硬件异常 

● ● ◎ ◎ 发给此局的数据CRC报警。 

● ● ◎ ● 数据未到达此局，或因干扰信号自局无法接受数据。 

● ● ● ◎ 硬件异常 

● ● ● ○ 信号传输速率设定不正确 

● ● ○ ○ 局号设定不正确 

● ○ ○ ◎ 信号传输速率、局号设定中途变化(ERROR约0.4s间闪烁) 

● ● ● ● 
因中断电源、电源部位故障、断线等，不能接收数据。 

发生WDT报错(硬件异常) 

注. ○：亮灯  ●：灭灯  ◎：闪烁 

 



 

15 -  101 

 

15．等分分度定位运行 

 

15.12.4 发生报警・警告的场合 

要点  
 
● 请构建报警时检知故障(ALM)并关闭伺服ON(RYn0)的回路。 

 
 

(1) 报警・警告一览表 

 运行过程中发生异常时，显示报警或警告。发生报警・警告的场合，请根据本项

(2)，(3)进行恰当处理。如果发生报警，故障(ALM)为ON。 

 排除报警原因后，可以通过报警解除栏中有○记号的任意方法解除报警。排除故

障发生原因后自动解除警告。 
 

 

   报警解除  
 

 显示 名称 

   
(注3) 

安装软件（MR 
Configurator） 

(注2) 
报警 
复位 

警 
告 

A90 原点复位未完警告 

显示 名称 电源  A92 电池断线警告 

  OFF→ON  A96 原点设定错误警告 

     A97 进给局警告 

报 
、
、、
警 

A10 电压不足 ○ ○ ○   A99 行程范围警告 

A12 寄存器异常1(RAM) ○     A9D CC-Link警告1 

A13 锁定异常 ○     A9E CC-Link警告2 

A15 寄存器异常2(EEP-ROM) ○     A9F 电池警告 

A16 编码器异常1(电源接通时) ○     AE0 过再生警告 

A17 基板异常 ○     AE1 超负载警告1 

A19 寄存器异常3(Flash-ROM) ○     AE3 绝对位置计数警告 

A1A 电机组合异常 ○     AE6 伺服强制停止警告 

A20 编码器异常2 ○     AE8 冷却扇旋转数降低警告 

A24 主回路异常 ○ ○ ○   AE9 主回路OFF警告 

A25 绝对位置消失 ○     AEC 超负载警告2 

A30 再生异常 (注1)○ (注1)○ (注1)○   AED 超输出功率警告 

A31 过速度 ○ ○ ○     

A32 过电流 ○       

A33 过电压 ○ ○ ○     

A37 参数异常 ○       

A45 主回路元件过热 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

A46 伺服电机过热 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

A47 冷却扇异常 ○       

A50 超负载1 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

A51 超负载2 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

A52 误差过大 ○ ○ ○     

A61 操作报警 ○ ○ ○     

A8A 串行通信超时异常 ○ ○ ○     

A8D CC-Link异常 ○ ○ ○     

A8E 串行通信异常 ○ ○ ○     

888 Watchdog ○       

注 1. 排除发生原因后,请冷却30分钟再使用。 

  2. 将RY(n＋1)A及RY(n＋3)A设为ON。 

  3. 点击安装软件（MR Configurator）的“报警显示”画面上的“安装软件”按钮，解除报警。 

   按参数单元的“STOP RESET”键，解除报警。 
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(2) 报警对应方法 

 

注意 

 
● 发生报警时请先清除报警起因，确保安全之后，再解除报警，重新运行。否则

会造成人员受伤。 

● 绝对位置消失(A25)的场合，请务必重新进行原点设定。否则会造成意外动作。 

● 请在发生报警的同时，关闭伺服(RYn0)，并切断电源。 
 

 

要点  
 
● 发生下述报警时，请不要解除报警启动设备。否则会造成驱动器・伺服电机故障。

排除故障原因的同时，请冷却30分后再运行。 

   ・再生异常(A30) 

   ・超负载1(A50) 

   ・超负载2(A51) 

● 报警的解除方法请参考本项(1)。 
 

 

 若发生报警，则故障(ALM)ON，动态制动作动，伺服电机停止。此时显示部显示报

警№。 

 请根据本项内容排除报警原因。使用安装软件（MR Configurator）可参考发生原

因。 
 
显示 名称 内容 发生要因 对策 

A10 电压不足 电源电压降低。 1. 电源电压低。 请修正电源。 

  LECSC2-□：AC160V以下 

LECSC1-□：AC83V以下 

2. 控制电源瞬间停电超过60ms。  

   3. 因电源容量不足，启动时等电源电压

降低。 

 

   4. 母线电压降到下述电压以下。 

 LECSC2-□：DC200V 

 LECSC1-□：DC158V 

 

   5. 驱动器内的零部件故障。 
 

 

 

请更换驱动器。 

A12 寄存器异常1 

(RAM) 

RAM寄存器异常 驱动器内的零部件故障。 
 

 

 

请更换驱动器。 

A13 锁定异常 印刷电路板异常  

 

调查方法 

拆掉控制回路电源外的所有电缆， 
即使接通电源也会出现报警（A10）。 

拆掉控制回路电源外的所有电缆， 
即使接通电源也会出现报警（A12 
或 A13）。 

调查方法 
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显示 名称 内容 发生要因 对策 

A15 寄存器异常2 

(EEP-ROM) 

EEP-ROM异常 1. 驱动器内的零部件故障。 

 

 

 

请更换驱动器。 

   2. EEP-ROM写入次数超过10万次。  

   3. 从EEP-ROM读取的作为原点保存的多旋

转数据异常。 

请进行原点设定。 

A16 编码器异常1 

(电源接入时) 

编码器和驱动器的通信异常。 1. 编码器插头(CN2)脱落。 请正确连接伺服电机端子。 

   2. 编码器故障。 请更换伺服电机。 

   3. 编码器电缆不良。 

  (断线或短路。) 

请更换或修理电缆。 

   4. 通过参数设定将编码器电缆种类(2线

式，4线式)选择错误。 

请正确设定参数№PC22的第4位。 

A17 基板异常 CPU・部品异常 驱动器内的零部件故障。 
 

 

 

请更换驱动器。 

A19 寄存器异常3 

(Flash-ROM) 

ROM寄存器异常  

A1A 电机组合异常 驱动器和伺服电机组合错误。 驱动器和伺服电机的组装错误连接。 请正确组装。 

A20 编码器异常2 编码器和驱动器的通信异常。 1. 编码器插头(CN2)脱落。 请正确连接伺服电机端子。 

   2. 编码器故障 请更换伺服电机。 

   3. 编码器电缆不良。 

  (断线或短路。) 

请更换或修理电缆。 

A24 主回路异常 驱动器的伺服电机动力线(U・

V・W)接地。 

1. 电源输入线和伺服电机动力线接触。 请修正配线。 

   2. 伺服电机动力线表皮劣化接地。 请更换电线。 

   3. 驱动器主回路故障。 
 
 

 

 

 
 

请更换驱动器。 

拆掉控制回路电源外的所有电缆， 
即使接通电源也会出现报警（A17 
或 A19）。 

调查方法 

调查方法 

拆掉控制回路电源外的所有电缆， 
即使接通电源也会出现报警（A15）。 

调查方法 

将 U·V·W 动力线从驱动器上拆掉， 
即使接通电源也会出现报警（A24）。 
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A25 绝对位置消失 绝对位置数据异常。 1. 编码器内的电压降低。 

  (电池脱落。) 

发生报警的状态下，请放置2～3分钟

后切断电源，再重新接入。 

请务必重新进行原点设定。 

   2. 电池电压降低。 请更换电池，务必重新进行原点设

定。    3. 电池电缆不良或电池不良。 

  在绝对位置检出系统初次接入

电源。 

4. 未设定原点。 发生报警的状态下，请放置2～3分钟

后切断电源，再重新接入。 

请务必重新进行原点设定。 
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显示 名称 内容 发生要因 对策 

A30 再生异常 超出内置再生电阻或再生选件

的容许再生电量。 

1. 参数№PA02设定错误。 请正确设定。 

  2. 没有连接内置再生电阻或再生选件。 请正确连接伺服电机端子。 

   3. 高频率运转或连续再生运转导致超出

再生选件的容许再生电量。 
 

 

 
 

1. 请降低定位频率。 

2. 请将再生选件变更为容量较大的

产品。 

3. 请减小负载。 

   4. 电源电压异常。 

 LECSC2-□ ：AC260V以上 

 LECSC1-□ ：超过AC135V 

 

请修正电源。 

   5. 内置再生电阻或再生选件不良。 请更换驱动器或再生选件。 

  再生晶体管异常 6. 再生晶体管故障。 
 
 

 

 

请更换驱动器。 

A31 过速度 旋转速度超出瞬时允许旋转速

度。 

1. 输入的指令脉冲频率过高。 请正确设定指令脉冲。 

   2. 因加减速时间常数较小使超程增大。 请增大加减速时间常数。 

   3. 因伺服系不稳定发生超调。 1. 请对伺服增益设定适当的值。 

2. 不能通过伺服增益设定的场合，

请按下述方法处理。 

① 请减小负载惯量比。 

② 请修正加减速时间常数。 

   4. 电子齿轮比率大。 

  (参数№PA06，PA07) 

请正确设定。 

   5. 编码器故障。 请更换伺服电机。 

A32 过电流 流过的电流超出驱动器容许电

流。(发生此报警(A32)，电源

OFF/ON，进行报警复位后，即使

伺服ON仍再发生报警时，可能是

驱动器的晶体管(IPM・IGBT)故

障。这种情况下，请不要多次开

关电源，根据发生要因2.的调查

方法确认晶体管的故障。) 

1. 伺服电机动力线(U・V・W)短路。 请修正配线。 

  2. 驱动器的晶体管(IPM・IGBT)故障。 
 
 

 

 

 
 

请更换驱动器。 

  3. 伺服电机动力线(U・V・W)接地。 

 

请修正配线。 

  4. 外部干扰信号造成过电流检出回路误

动作。 

 

请实施抗干扰信号对策。 

 

调查方法 

通过状态显示查询再生负载率。 

调查方法 

1.再生选件异常过热。 
2.拆掉内置再生抗阻或再生选件 

也会报警。 

 

调查方法 

将 U·V·W 动力线从驱动器上拆掉， 
即使接通电源也会出现报警（A32）。 
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显示 名称 内容 发生要因 对策 

A33 过电压 转换器母线电压的输入值如下

所示。 

1. 不使用再生选件。 请使用再生选件。 

  LECSC□-□：DC400V以上 2. 使用再生选件，但参数№PA02设定为

“□□00(不使用)”。 

 

请正确设定。 

   3. 内置再生电阻或再生选件的导线断线

或脱落。 

 

1. 请更换导线。 

2. 请正确连接。 

   4. 再生晶体管故障。 请更换驱动器。 

   5. 内置再生电阻或再生选件断线。 1. 内置再生电阻的场合，请更换驱

动器。 

2. 再生选件的场合，请更换再生选

件。 

   6. 内置再生电阻或再生选件的容量不

足。 

请增加再生选件或扩大内置再生电

阻容量。 

   7. 电源电压高。 请修正电源。 

   8. 伺服电机动力线(U・V・W)接地。 请修正配线。 

A37 参数异常 参数设定值异常。 1. 根据驱动器故障改写参数设定值。 请更换驱动器。 

   2. 通过参数№PA02选择没有和所使用驱

动器组合的再生选件。 

 

请正确设定参数№PA02。 

   3. 超出设定范围设定电子齿轮。 请正确设定参数№PA06・PA07。 

   4. 因写入参数等，使EEP-ROM的写入次

数超过10万次。 

 

请更换驱动器。 

   5. 等分分度定位运行中MR-J3-D01（三

菱电机(株)制）连接到驱动器。 

 

MR-J3-D01（三菱电机(株)制）不能

在等分分度定位运行中使用。 

  位置点参数表的设定值异常。 6. 设定了超出设定范围的值。 请正确设定。 

A45 主回路元件过热 主回路异常过热。 1. 驱动器异常。 请更换驱动器。 

   2. 过负载状态下不能反复开闭电源。 请修正运行方法。 

   3. 驱动器环境温度超过55℃。 请将环境温度改善为0～55℃。 

   4. 超出紧密组装的规格使用。 请在规格范围内使用。 
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显示 名称 内容 发生要因 对策 

A46 伺服电机过热 伺服电机温度上升，热传感器作

动。 

1. 伺服电机的环境温度超过40℃。 请将环境温度改善为0～40℃。 

  2. 伺服电机处于过负载状态。 1. 请减小负载。 

2. 请修正运行参数。 

3. 请选用输出较大的伺服电机。 

   3. 编码器的热传感器故障。 请更换伺服电机。 

A47 冷却扇异常 驱动器冷却扇停止旋转。或冷却

扇的旋转速度低于报警级别。 

冷却扇的寿命。(参考2.5节) 请更换驱动器的冷却扇。 

  冷却扇夹杂异物停止旋转。 请去除异物。 

   冷却扇电源故障。 请更换驱动器。 

A50 超负载1 超出驱动器的过负载保护特性。 1. 超出驱动器连续输出电流使用。 1. 请减小负载。 

2. 请修正运行参数。 

3. 请选用输出较大的伺服电机。 

   2. 伺服系统不稳定振荡。 1. 请反复加减速，进行自动调谐。 

2. 请变更自动调谐的响应性设定。 

3. 请关闭自动调谐，手动调整增益。 

   3. 碰撞了设备。 1. 请修正运行参数。 

2. 请设置限位开关。 

   4. 伺服电机连接错误。 

  驱动器的输出端子U・V・W没有和伺

服电机的输入端子U・V・W准确连

接。 

请正确连接伺服电机端子。 

   5. 编码器故障。 
 

 

 
 

请更换伺服电机。 

   6. 发生过负载2(A51)后，开关电源，解

除报警，再重复过负载运行。 

1. 请减小负载。 

2. 请修正运行参数。 

3. 请选用输出较大的伺服电机。 

 

调查方法 

伺服 OFF 状态下伺服电机轴旋转时， 
反馈脉冲累积不与轴的旋转角成 
比例变化，中途数字变大或复原。 



 

15 -  108 

 

15．等分分度定位运行 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 

A51 超负载2 机械碰撞等使最大输出电流在

数秒内连续流过。 

发生此报警时请参考12.1节。 

1. 碰撞了设备。 1. 请修正运行参数。 

2. 请设置限位开关。 

  2. 伺服电机连接错误。 

  驱动器的输出端子U・V・W没有和伺

服电机的输入端子U・V・W准确连

接。 

请正确连接伺服电机端子。 

   3. 伺服系统不稳定振荡。 1. 请反复加减速，进行自动调谐。 

2. 请变更自动调谐的响应性设定。 

3. 请关闭自动调谐，手动调整增益。 

   4. 编码器故障。 
 

 

 
 

请更换伺服电机。 

A52 误差过大 模拟位置和实际伺服电机位置

的偏差超过3转。(参考1.1.2项

功能模块图) 

1. 加减速时间常数较小。 请增大加减速时间常数。 

  2. 正转力矩上限(参数№PA11)，反转力

矩上限(参数№PA12)较小。 

请上调转矩限制值。 

   3. 电源电压降低导致转矩不足，所以无

法启动。 

1. 请改善电源设备容量。 

2. 请选用输出较大的伺服电机。 

   4. 位置控制增益(参数№PB08)的值较

小。 

请调节增大设定值以确保适当作动。 

   5. 外力使伺服电机转轴旋转。 1. 限制转矩的场合，请增大限制值。 

2. 请减小负载。 

3. 请选用输出较大的伺服电机。 

   6. 碰撞了设备。 1. 请修正运行参数。 

2. 请设置限位开关。 

   7. 编码器故障。 请更换伺服电机。 

   8. 伺服电机连接错误。 

  驱动器的输出端子U・V・W没有和伺

服电机的输入端子U・V・W准确连

接。 

请正确连接伺服电机端子。 

A61 操作报警 辅助功能的设定错误。 将位置点参数表№255的辅助功能设定

为“1”或“3”。 

请将辅助功能的值设为“0”或

“2”。 

 

调查方法 

伺服 OFF 状态下伺服电机轴旋转时， 
反馈脉冲累积不与轴的旋转角成 
比例变化，中途数字变大或复原。 
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显示 名称 内容 发生要因 对策 

A8A 串行通信超时 

异常 

RS-422通信中断超出规定时间。 1. 通信电缆断线。 请修理或更换通信电缆。 

2. 通信周期比规定时间长。 请缩短通信周期。 

3. 协议错误。 请修正协议。 

A8D CC-Link异常 不能与主局正常通信。 1．将设定局号开关(STATION NO.)设为0

或65以上。 

请将局开关设定为1～64再接入电

源。 

2．将波特率开关(MODE)设为0～4以外的

值。 

请将波特率开关(MODE)设定为0～4。 

3．传输状态异常。 请修正配线。 

4．CC-Link绞合电缆误接线。 1．请修理或更换CC-Link绞合电缆。 

2．请正确连接电缆及插头。 5．CC-Link绞合电缆不良。 

6．CC-Link插头脱落。 

7．终端阻抗未连接。 请正确连接终端阻抗。 

8．CC-Link绞合电缆混入干扰信号。 

   9. CC-Link主局单元初始化。  

A8E 串行通信异常 驱动器与通信设备(个人电脑

等)间的串行通信不良。 

1. 通信线缆不良。 

  (断线或短路。) 

请更换或修理电缆。 

2. 通信设备(电脑等)故障。 请更换通信设备(电脑等)。 

(注) 

888 

Watchdog CPU・部品异常 驱动器内的零部件故障。 
 

 

 

 
 

请更换驱动器。 

注. 接入电源时的一瞬间显示“888”，但不是异常。 

 

(3) 警告对应方法 

 

注意 
 
● 发生绝对位置计数器警告(AE3)的场合，请务必再次设定原点。否则会造成意

外动作。 
 

 

要点  
 
● 发生下述警告时，请不要反复开关驱动器电源重新运行。否则会造成驱动器・伺

服电机故障。发生警告时开闭驱动器电源的场合，请冷却30分以上再开始运行设

备。 

   ・过再生警告(AE0) 

   ・超负载警告1(AE1) 

● 如果正转行程末端(LSP)、反转行程末端(LSN)OFF，请务必进行原点复位。 
 

 

调查方法 

拆掉控制回路电源外的所有电缆， 
即使接通电源也会出现报警（888）。 
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 如果发生AE6，则进入伺服OFF状态。发生其他警告的场合，可以继续运行，但会

发生报警或不正常作动的情况。 

 请根据本项内容，清除警告原因。使用安装软件MR Configurator）可以参考警告

的发生原因。 
 
显示 名称 内容 发生要因 对策 

A90 原点复位未完警

告 

增量系统 不是原点复位，而是

定位运行。 

1. 不是原点复位，而是定位运行。 请进行原点复位。 

   原点复位异常结束。 2. 不能从原点复位速度减速到蠕变速

度。 

3. 通过从越过DOG位置以外开始的原点

复位，极限限位开关作动。 

请修正原点复位速度/蠕变速度/近

点DOG后移动量。 

   原点复位未完成。 4. 没有进行原点复位就执行了自动运

行、手动运行的分度JOG运行。 

请进行原点复位。 

此警告在原点复位后自动解除。 

    5. 变更了运行方式(参数№PA01)、电

子齿轮(参数№PA06，PA07)、局№方

向选择(参数№PA14)、1 转分度值

(参数№PC46)。 

  绝对位置 

检出系统 

不是原点设定，而是

定位运行。 

1. 不是原点设定，而是定位运行。 请进行原点设定。 

  原点设定异常结束。 2. 不能从原点设定速度减速到蠕变速

度。 

3.通过从越过DOG位置以外开始的原点

复位，极限限位开关作动。 

请修正原点设定速度/蠕变速度/近

点DOG后移动量。 

  发生绝对位置消失

(A25)时，不是原点

设定，而是运行。 

4. 编码器内的电压降低。 

  (电池脱落。) 

发生报警的状态下，请放置2～3分钟

后切断电源，再重新接入。 

请务必重新设定原点。 

   5. 电池电压降低。 请更换电池，务必重新设定原点。 

   6. 电池电缆不良或电池不良。 

   原点设定未完成。 7. 没有进行原点设定就执行了自动运

行、手动运行的分度JOG运行。 

请设定原点。 

此警告在原点设定后自动解除。 

    8. 变更了运行方式(参数№PA01)、电子

齿轮(参数№PA06，PA07)、局№方向

选择(参数№PA14)、1转分度值(参数

№PC46)。 

A92 电池断线警告 绝对位置检出系统用电池电压

降低。 

1. 电池电缆断线。 请修理电缆或更换电池。 

   2. 从驱动器供给编码器的电池电压下降

到3V以下。(通过编码器检出) 

请更换电池。 
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显示 名称 内容 发生要因 对策 

A96 原点设定错误 

警告 

不能设定原点。 1. 到位范围设定值以上的累积脉冲残

留。 

请排除累积脉冲的产生因素。 

   2. 清除累积脉冲后，输入了指令脉冲。 清除累积脉冲后，请不要输入指令脉

冲。 

   3. 蠕变速度高。 请降低蠕变速度。 

A97 进给局警告 进给局的设定不正确的状态下

执行自动运行。 

1. 指定超过参数№PC46(1转分度值)设

定值的局№，启动了自动运行。 

请指定参数№PC46(等分分度定位运

行 1转分度值)所分配的上限局№。 

   2. 将所有进给局选择1～8(RYnA～RYnE

・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5)设为ON并

启动。 

A99 行程范围警告 指令旋转方向的限位开关生效。 正转行程末端(LSP)及反转行程末端

(LSN)OFF。 

请修正运行参数，使LSP・LSN为ON。 

A9D CC-Link警告1 在接入电源后，局号开关及波特

率开关变更。 

1．从接入电源时的设定开始变更局号开

关。 

请恢复电源接入时的设定。 

2．从接入电源后的设定开始变更波特率

开关。 

3．从接入电源时的设定开始变更局占有

开关。 

A9E CC-Link警告2 线缆通信异常 1．传输状态异常。 请实施抗干扰信号对策。 

2．CC-Link绞合电缆误接线。 1. 请更换CC-Link绞合电缆。 

2. 请正确连接电缆及插头。 3．CC-Link绞合电缆不良。 

4．CC-Link插头脱落。 

5．终端阻抗未连接。 请正确连接终端阻抗。 

6．CC-Link绞合电缆混入干扰信号。 

A9F 电池警告 绝对位置检出系统用电池电压

降低。 

电池电压下降到3.2V以下。(通过驱动器

检出) 

请更换电池。 

AE0 过再生警告 再生电量可能会超过内置再生

电阻及再生选件的容许再生电

量。 

达到内置再生电阻及再生选件的容许再

生电量的85％。 

 

1. 请降低定位频率。 

2. 请将再生选件变更为容量较大的

产品。 

3. 请减小负载。 

AE1 超负载警告1 可能发生过负载报警1・2。 过负载报警1・2的发生级别的85％以上

的负载。 
 

 

 

请 参 考过负载 1(A50)・过负载

2(A51)。 

AE3 绝对位置计数警

告 

绝对位置编码器的脉冲异常。 1. 编码器混入干扰信号。 请实施抗干扰信号对策。 

2. 编码器故障。 请更换伺服电机。 

  绝对位置编码器的计数器值超

过最大旋转范围。 

3. 从原点开始的移动量超过32767转或

－32768转。 

请再次设定原点。 

  绝对位置编码器的多旋转计数

器值写入EEPROM的更新周期较

短。 

请参考 15.7 节的要点。 请参考15.7节的要点。 

AE6 伺服强制停止警

告 

EMG为OFF。 强制停止生效。(EMG被关闭。) 请在确认安全后，解除强制停止。 

 

要

因 
・ 调查方法 

请参考 A50・A51。 

调查方法 

通过状态显示查询再生负载率。 
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显示 名称 内容 发生要因 对策 

AE8 冷却扇旋转数降

低警告 

驱动器冷却扇的旋转速度低于

警告级别。 

1. 冷却扇的寿命。(参考2.5节) 请更换驱动器的冷却扇。 

  2. 冷却扇电源故障。 请更换驱动器。 

 

AE9 主回路OFF警告 主回路电源OFF状态下打开伺服

ON(RYn0)。 

 请打开主回路电源。 

AEC 超负载警告2 集中到伺服电机的U・V・W任意

一个特定的相，流过超出额定的

电流，并反复运行。 

停止时电流集中并流过电机U・V・W任

意一特定的相的状态反复发生，超过了

警告水平。 

1. 请降低特定定位地址下的定位频

率。 

2. 请减小负载。 

3. 请更换容量较大的驱动器・伺服

电机。 

AED 超输出功率警告 伺服电机的输出瓦数(速度×转

矩)超过额定输出的状态稳定持

续。 

伺服电机的输出瓦数(速度×转矩)超过

额定输出150％的状态下连续运行。 

1. 请降低伺服电机旋转速度。 

2. 请减小负载。 

 

15.12.5 位置点参数表异常 

位置点参数表异常时，产生参数异常(A37)。持续显示参数异常(A37)的参数№，并显

示位置点参数表的异常内容。 

 

 

位置点参数表的异常内容 
位置点参数表№1 的旋转速度异常的场合。 

    Ａ Ｌ ３

７     
＃ ００ 

  ＰＢ １０    ＰＢ１１ 
  ＰＢ１２    ＰＢ１６ 
  Ｓ ｐ

ｄ 
００１  

有异常的位置点参数表№ 

异常 项
目 ・ Spd ： 旋转 速度 

・ Acc ： 加速时间常数 
・ Dec ： 减速时间常数 

Ｓｐｄ００１ 
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第 16 章 伺服电机 
 

16.1 带制动的伺服电机 

16.1.1 概要 
 

 注意 

此制动用于上下驱动中停电或伺服故障时防止掉落或停止保持。正常制动(含伺服

制动)时请不要使用。 

制动有制动延迟时间。从伺服电机控制开始到制动解除的时间请留出余裕。使用时

请务必在实机上确认制动延迟时间。 

请将制动用作动回路与外部紧急停止开关保持联动。 

与伺服电机驱动无关，解除制动时温度会上升。 

在加减速度急剧变化状态下运行可能会造成寿命缩短。 

 

带制动的伺服电机可防止上下轴掉落或作为紧急停止时的双重安全保障使用。伺服电机运行时，向制动部

供电可解除制动。切断电源制动仍有效。 

 

(1) 制动用电源 

请准备下述制动专用电源。制动端子(B1・B2)无极性。 

 

B1与B2之间请务必安装电涌吸收器。电涌吸收器内使用二极管时，制动作动时间会延长。 

 

(2) 声音的产生 

在低速领域运行时，制动衬套会发生格格的响声，并非功能上有问题。 

发生制动音时，可以通过设定驱动器的机械共振抑制滤波器参数进行改善。 

 

(3) 制动回路用电涌吸收器的选定 

以下为使用电涌吸收器时的选定例 

(a) 选定条件 
 

项目 条件 

 

制动规格 R[Ω]:电阻值(注) 

L[H]:感应系数(注) 

Vb[V]:电源电压 

希望抑制电压 Vs[V]以下 

耐用电涌外加次数 N次 

(注) 参考 16.1.2章。  

 

B1 

電

磁 DC24 

B2 

B1 

B2 

電 
磁 
ブ 
レ 
ー 
キ 

开关 

VAR U B ブ レ ー キ

用 V 電源 

電 
磁 
ブ 
レ 
ー 
キ 

开关 

VAR U B 電磁 ブ レーキ用 
DC2

4 
V 電源 

または 

DC24V 

继 电

器 

制动线圈 U 变阻器 

制动用 

DC24V 电源 
制动用 

DC24V 电源 

 

 

制

动 

 

 

制

动 
或 
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(b) 电涌吸收器的预选定及检证 

1) 可变电阻最大允许回路电压 

预选定比最大允许回路电压Vb[V]大的可变电阻。 
 

2) 制动电流(Ib) 

 

Ib =  
Vb

R
 [A] 

 

3) 制动线圈产生的能量(E) 

 

E = 
2

L × lb2

 [J] 

 

4) 可变电阻限制电压(Vi) 

回路开放时，电流(Ib)流过预选定的可变电阻时的限制电压(Vi)，是由制动线圈产生的能量

(E)与可变电阻特性图得出的。 

如果可变电阻限制电压(Vi)[V]＜希望抑制电压(Vs)[V]，则Vi为良好。 

无法满足Vi＜Vs时，请重新选定可变电阻或提高设备的耐压力。 

 

5) 浪涌电流幅度(τ) 

假设可变电阻吸收了全部能力，浪涌电流幅度(τ)如下所示。 

 

τ = 
E

Vi × lb
 [S] 

 

6) 可变电阻的浪涌寿命检讨 

根据可变电阻特性图，通过浪涌电流幅度(τ)，求出浪涌施加次数为N次时的保证电流值 

(Ip)。计算保证电流值(Ip)除以制动电流(Ib)。 

若Ip/Ib有充分余裕，则可以判断电涌外加寿命次数N[次]为良好。 

 

(4) 其他 

带制动的伺服电机的轴端会产生磁通。请注意切削末、螺钉等磁性体的吸附。 
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16.1.2 带制动的伺服电机的特性 

 

 注意 

此制动用于上下驱动中停电或伺服故障时防止掉落或停止保持。正常制动(含伺服

制动)时请不要使用。 

确认制动可正常作动后在开始运行。 

制动的作动时间由使用的电源回路决定。使用时请务必在实机上确认动作延迟时

间。  

 

带制动的伺服电机保持用制动的特性(参考值)如下所示。 
 

伺服电机 

项目 

LE-□-B 

S5 

（50W） 

S6 

（100W） 

S7 

（200W） 

S8 

（400W） 

形式(注1)    无励磁作动型(弹簧制动)安全制动 

额定电压(注4)    DC 24 V
  0
-10% 

消耗功率  [W] at 20℃ 6.3 7.9 

线圈电阻(注6)   [Ω] 91.0 73.0 

感应系数(注6   [H] 0.15 0.18 

制动静摩擦转矩  [N• m] 0.32 1.3 

解锁延迟时间(注2)   [s] 0.03 0.03 

制动延迟时间(注2) [s] 直流断  0.01 0.02 

允许制动量 
 每制动1次 [J] 5.6 22 

 每小时 [J] 56 220 

电机轴处制动的晃动量(注5)  [度] 2.5 1.2 

制动寿命(注3) 
 制动次数 [次] 20000 

 1制动的移动量 [J] 5.6 22 

使用浪涌吸收器的选定例 

(注7，8) 

抑制电压145V时 TND20V-680KB (135[V]) 

抑制电压370V时 TND10V-221KB (360[V]) 

 
注  1. 无手动解除功能。请供给DC24V电源，解除制动。 

  2. 初始吸引间隙下20℃时的值。 

  3. 由于制动使制动器内层磨损，从而导致锁定间隙变大，无法进行间隙调整。 

因此将截止到需要调整为止的期间作为制动寿命。 

  4. 请务必准备制动专用电源。 

  5. 代表的初始值。不是保证值。 

  6. 此值为测量值，不是保证值。 

  7. 跟根据制动特性及电涌吸收器的特性，选择合适的制动控制用继电器。 

电涌吸收器内使用二极管时，制动作动时间会延长。 

  8. 日本CHEMI-CON制 
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16.2 油水对策 

(1) 请不要将电缆浸在油水中使用。 

 

(2) 在切削油等油分环境中使用时，根据油的种类不同，可能会对密封剂、密封圈、电缆等造成影响。 

 

16.3 电缆 

请将伺服电机引出的标准电缆及编码器电缆固定在电机上，使其不能移动。否则可能会造成断线。并且请

勿改造电缆顶端的插头、端子等。 

 

16.4 伺服电机额定旋转速度 

伺服电机(LE-S5-□、LE-S6-□、LE-S7-□、LE-S8-□)的额定旋转速度是3000[r/min]。

毛细管现象 

防护盖 

伺服 
电机 

油水积存 
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16.5 插头安装 

如果插头固定不牢固，在运行时松动，可能无法有效防尘。 

为实现防护等级IP65，安装插头时请注意以下几点。 

 

(1) 安装螺钉时，请按压插头使其无法移动，沿对角线缓慢拧紧螺钉。 

1)

4)

3)

2)

締付け順序

1) 2) 3) 4)

 

締付け順序

1) 2)

1)

2)

 

电源用连接器、编码器用插头 锁定用插头 

 
(2) 请用均等的力拧紧螺钉。紧固力矩如下所示。 

 

電磁ブレーキ用コネクタ
ねじサイズ: M2
締付けトルク: 0.2N•m

電源用コネクタ
ねじサイズ: M2
締付けトルク: 0.2N•m

エンコーダ用コネクタ
ねじサイズ: M2
締付けトルク: 0.1N•m

 

(3) 各插头与伺服电机的接合部有防尘的密封件(O型圈)。安装插头时，请注意密封件(O型圈)是否有脱

落、咬合。若密封件(O型圈)发生脱落、咬合，将无法防尘。 

 

锁定用插头 

螺钉尺寸：M2 

安装力矩：0.1N·m 

 

安装顺序 安装顺序 

编码器用插头 

螺钉尺寸：M2 

安装力矩：0.1N·m 

电源用插头 

螺钉尺寸：M2 

安装力矩：0.2N·m 
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付 1 参数一览(位置点参数表定位运行) 

要点  
 
● 参数简称前带*号的参数，一旦设定需切断电源再接入后方能生效。 

 
 

基本设定参数(PA□□)  增益・滤波器参数(PB□□) 

№ 简称 名称  № 简称 名称 

PA01 *STY 控制模式  PB01 FILT 自适应调谐模式(自适应滤波器II) 

PA02 *REG 再生选件  PB02 VRFT 振动抑制控制调谐模式(高级振动抑制控制) 

PA03 *ABS 绝对位置检测系统  PB03  厂商设定用 

PA04 *AOP1 功能选择A-1  PB04 FFC 反馈增益 

PA05 *FTY 进给功能选择  PB05  厂商设定用 

PA06 *CMX 电子齿轮分子  PB06 GD2 针对伺服电机的负载惯量比 

PA07 *CDV 电子齿轮分母  PB07 PG1 模型控制增益 

PA08 ATU 自动调谐模式  PB08 PG2 位置控制增益 

PA09 RSP 自动调谐响应性  PB09 VG2 速度控制增益 

PA10 INP 到位范围  PB10 VIC 速度积分补偿 

PA11 TLP 正转力矩限制  PB11 VDC 速度微分补偿 

PA12 TLN 反转力矩限制  PB12  厂商设定用 

PA13  厂商设定用  PB13 NH1 机械共振抑制滤波器1 

PA14 *POL 旋转方向选择  PB14 NHQ1 陷波形状选择1 

PA15 *ENR 编码器输出脉冲  PB15 NH2 机械共振抑制滤波器2 

PA16 

 

厂商设定用  PB16 NHQ2 陷波形状选择2 

～   PB17  自动设定参数 

PA18   PB18 LPF 低通滤波器设定 

PA19 *BLK 禁止写入参数  PB19 VRF1 振动控制 振动频率设定 

    PB20 VRF2 振动控制 共振频率设定 

    PB21 
 

厂商设定用 

    PB22  

    PB23 VFBF 低通滤波器选择 

    PB24 *MVS 微振动抑制控制选择 

    PB25  厂商设定用 

    PB26 *CDP 增益切换选择 

    PB27 CDL 增益切换条件 

    PB28 CDT 增益切换时间常数 

    PB29 GD2B 增益切换 针对伺服电机的负载惯量比 

    PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 

    PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 

    PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 

    PB33 VRF1B 增益切换 振动控制 振动频率设定 

    PB34 VRF2B 增益切换 振动控制 共振频率设定 

    PB35  厂商设定用 

    ～  

    PB45  
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扩展设定参数(PC□□)  输入输出设定参数(PD□□) 

№ 简称 名称  № 简称 名称 

PC01  厂商设定用  PD01 *DIA1 输入信号自动ON选择1 

PC02 *ZTY 原点复位型  PD02  厂商设定用 

PC03 *ZDIR 原点复位方向  PD03 *DIA3 输入信号自动ON选择3 

PC04 ZRF 原点复位速度  PD04 *DIA4 输入信号自动ON选择4 

PC05 CRF 蠕变速度  PD05  厂商设定用 

PC06 ZST 原点偏移量  PD06 *DI2 输入信号软元件选择2(CN6-2) 

PC07 *ZPS 原点复位位置数据  PD07 *DI3 输入信号软元件选择3(CN6-3) 

PC08 DCT 近点DOG后移动量  PD08 *DI4 输入信号软元件选择4(CN6-4) 

PC09 ZTM 推压式原点复位推压时间  PD09 *DO1 输出信号软元件选择1(CN6-14) 

PC10 ZTT 推压式原点复位力矩限制值  PD10 *DO2 输出信号软元件选择2(CN6-15) 

PC11 CRP 粗一致输出范围  PD11 *DO3 输出信号软元件选择3(CN6-16) 

PC12 JOG JOG速度  PD12 DIN1 外部DI功能选择1 

PC13 *STC S字加减速时间常数  PD13  厂商设定用 

PC14 *BKC 间隙补正量  PD14 DIN3 外部DI功能选择3 

PC15  厂商设定用  PD15  厂商设定用 

PC16 MBR 电磁制动器顺控输出  PD16 *DIAB 输入极性选择 

PC17  自动设定参数  PD17 
 

厂商设定用 

PC18 *BPS 报警记录的清除  PD18  

PC19 *ENRS 编码器脉冲输出选择  PD19 *DIF 输入滤波器设定 

PC20 *SNO 局号设定  PD20 *DOP1 功能选择D-1 

PC21 *SOP RS-422通信功能选择  PD21  厂商设定用 

PC22 *COP1 功能选择C-1  PD22 *DOP3 功能选择D-3 

PC23  厂商设定用  PD23  厂商设定用 

PC24 *COP3 功能选择C-3  PD24 *DOP5 功能选择D-5 

PC25  厂商设定用  PD25  厂商设定用 

PC26 *COP5 功能选择C-5  ～  

PC27  厂商设定用  PD30  

PC28 *COP7 功能选择C-7     

PC29  厂商设定用     

PC30 *DSS 通过远程寄存器选择位置・速度指定方式     

PC31 LMPL 软件限位＋     

PC32 LMPH      

PC33 LMNL 软件限位－     

PC34 LMNH      

PC35 TL2 内部转矩限制2     

PC36  厂商设定用     

PC37 *LPPL 位置范围输出地址＋     

PC38 *LPPH      

PC39 *LNPL 位置范围输出地址－     

PC40 *LNPH      

PC41 

 

厂商设定用     

～      

PC50      
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付 2 信号配列记录用纸 

CN6

1 14

2 15

DICOM

3 16

DOCOM

4 17

5

6

8

10

12

7

9

11

13

19

21

23

25

18

20

22

24

26
LB

LA

LZ

LG

LBR

LAR

LZR

PP NP

OPC

 

 

付 3 双式接头：721-2105/026-000(WAGO)外形图 

ドライバスロット   電線挿入穴 

5.25 5

検電穴 

コーディングフィンガラッチ 

2.7  

20
.8

 
5
.

 
8  

10
.6

 

15.1 2.9 

26.45 

4.75

25 

2.75 5 

4×5(＝20)

 

 

插销 

检电口 

电源插入口 螺丝刀槽 
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付 4 驱动器的高次谐波抑制措施 
付 4.1 高次谐波及其影响 

付 4.1.1 高次谐波 

电力公司供给的商业用电的正弦波被称为基本波，具有基本波整数倍频率的正弦波被

称为高次谐波。基本波加上高次谐波后的电源波形就是畸变波形。(参考下图) 

在设备电路中有整流电路和使用了电容的平滑电路时，输入电流波形会发生畸变，产

生高次谐波。 

＋ ＝

基本波電流

高調波電流

(数倍の周波数) ひずみ電流

① ② ③

 

 

付 4.1.2 驱动器的高次谐波产生原理 

由驱动器的电源侧供应的交流输入电流在经过桥式整流器的整流后，通过电容器进行

平滑，变为直流供应给逆变器部分。为给该平滑电容器充电，所以交流输入电流会出现

含高次谐波的畸变波形。 

 

付 4.1.3 高次谐波的影响 

从设备上发生的高次谐波通过电线传输可能会给其他机器和设备带来以下的影响。 

 

(1) 由于高次谐波电流流入设备所引起的异响、振动、烧毁等 

(2) 对设备施加高次谐波时，可能会使其误动作等 

驱动器 

伺服电机 

电源 

桥式整流器 

＋ 

平滑 
电容器 

变频部 

M 

基本波电流                  （数倍频率）                   畸变电流 

高次谐波电流 
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付 4.2 驱动器的对应机型 

输入电源 
伺服电机的 

额定容量 
对策 

单相100V 

全容量 

请根据1994年9月通产省(现经济产业省)公布的“高压或特高压电需求用户的谐

波抑制措施指导方针”进行判定，在需要采取措施时采取适当的措施。电源高次

谐波的计算方法请参考如下所示的资料。 

 参考资料((社)日本电机工业会) 

・「高次谐波抑制对策宣传册」 

・「特定需求用户的驱动器的高次谐波电流计算方法」 

  JEM-TR225-2007 

单相200V 

三相200V 

三相400V 

 

付 5 周边设备厂商(参考用) 
如下为2010年2月份的电话号码。请仔细确认好电话号码后再拨打，以免打错。 

 

工厂/代理店 电话号码 周边设备名 

东亚电气工业株式会社(名古屋分公司) 052-937-7611 润工社线缆 

泰科电子株式会社 044-844-8013 
连接器 

(1674320-1) 

双信电机株式会社 03-5730-8001 EMC滤波器 

八光电机制作所 03-5614-7585 RS-422分支接口 
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付 6 参数一览(等分分度定位运行) 

要点  
 
● 参数简称前带*号的参数，一旦设定需切断电源再接入后方能生效。 

 
 

基本设定参数(PA□□)  增益・滤波器参数(PB□□) 

№ 简称 名称  № 简称 名称 

PA01 *STY 控制模式  PB01 FILT 自适应调谐模式(自适应滤波器II) 

PA02 *REG 再生选件  PB02 VRFT 振动抑制控制调谐模式(高级振动抑制控制) 

PA03 *ABS 绝对位置检测系统  PB03  厂商设定用 

PA04 
 等分分度定位运行中不使用。 

 PB04 FFC 反馈增益 

PA05  PB05  厂商设定用 

PA06 *CMX 机械侧齿轮齿数  PB06 GD2 针对伺服电机的负载惯量比 

PA07 *CDV 伺服电机侧齿轮齿数  PB07 PG1 模型控制增益 

PA08 ATU 自动调谐模式  PB08 PG2 位置控制增益 

PA09 RSP 自动调谐响应性  PB09 VG2 速度控制增益 

PA10 INP 到位范围  PB10 VIC 速度积分补偿 

PA11 TLP 正转力矩限制  PB11 VDC 速度微分补偿 

PA12 TLN 反转力矩限制  PB12  厂商设定用 

PA13  厂商设定用  PB13 NH1 机械共振抑制滤波器1 

PA14 *POL 局№方向选择  PB14 NHQ1 陷波形状选择1 

PA15 *ENR 编码器输出脉冲  PB15 NH2 机械共振抑制滤波器2 

PA16 

 

厂商设定用  PB16 NHQ2 陷波形状选择2 

～   PB17  自动设定参数 

PA18   PB18 LPF 低通滤波器设定 

PA19 *BLK 禁止写入参数  PB19 VRF1 振动控制 振动频率设定 

    PB20 VRF2 振动控制 共振频率设定 

    PB21 
 

厂商设定用 

    PB22  

    PB23 VFBF 低通滤波器选择 

    PB24 *MVS 微振动抑制控制选择 

    PB25  厂商设定用 

    PB26 *CDP 增益切换选择 

    PB27 CDL 增益切换条件 

    PB28 CDT 增益切换时间常数 

    PB29 GD2B 增益切换 针对伺服电机的负载惯量比 

    PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 

    PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 

    PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 

    PB33 VRF1B 增益切换 振动控制 振动频率设定 

    PB34 VRF2B 增益切换 振动控制 共振频率设定 

    PB35  厂商设定用 

    ～  

    PB45  
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扩展设定参数(PC□□)  输入输出设定参数(PD□□) 

№ 简称 名称  № 简称 名称 

PC01  厂商设定用  PD01 *DIA1 输入信号自动ON选择1 

PC02 *ZTY 原点复位型  PD02  厂商设定用 

PC03 *ZDIR 原点复位方向  PD03 
 

等分分度定位运行中不使用。 

PC04 ZRF 原点复位速度  PD04  

PC05 CRF 蠕变速度  PD05  厂商设定用 

PC06 ZST 原点偏移量  PD06 

 

等分分度定位运行中不使用。 

PC07 

 

等分分度定位运行中不使用。  ～  

～   PD12  

PC10   PD13  厂商设定用 

PC11 CRP 粗一致输出范围  PD14  等分分度定位运行中不使用。 

PC12 JOG JOG速度  PD15  厂商设定用 

PC13  等分分度定位运行中不使用。  PD16 *DIAB 输入极性选择 

PC14 *BKC 间隙补正量  PD17 
 

厂商设定用 

PC15  厂商设定用  PD18  

PC16 MBR 电磁制动器顺控输出  PD19 *DIF 输入滤波器设定 

PC17  等分分度定位运行中不使用。  PD20 *DOP1 功能选择D-1 

PC18 *BPS 报警记录的清除  PD21  厂商设定用 

PC19 *ENRS 编码器脉冲输出选择  PD22  等分分度定位运行中不使用。 

PC20 *SNO 局号设定  PD23  厂商设定用 

PC21 *SOP RS-422通信功能选择  PD24 *DOP5 功能选择D-5 

PC22 *COP1 功能选择C-1  PD25  厂商设定用 

PC23  厂商设定用  PD26 TLT 等分分度定位运行中不使用。 

PC24  等分分度定位运行中不使用。  PD27 

 

厂商设定用 

PC25  厂商设定用  ～  

PC26 *COP5 功能选择C-5  PD30  

PC27  厂商设定用     

PC28  等分分度定位运行中不使用。     

PC29  厂商设定用     

PC30 *DSS 通过远程寄存器选择位置・速度指定方式     

PC31 

 

等分分度定位运行中不使用。     

～      

PC34      

PC35 TL2 内部转矩限制2     

PC36  厂商设定用     

PC37 

 

等分分度定位运行中不使用。     

～      

PC40      

PC41 

 

厂商设定用     

～      

PC44      

PC45 *COP9 功能选择C-9     

PC46 *STN 等分分度定位运行 1转分度值     

PC47 PSST 
等分分度定位运行 局原点偏移量 

    

      

PC48 

 

厂商设定用     

～      

PC50      
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付 7 PLC（A 系列）程序例(位置点参数表定位运行) 
付 7.1 功能别程序编辑例 

关于伺服的运行、监控、参数的读取和写入等的具体程序例，将基于付10.1.1项所示

设备构成进行说明。 

 

付 7.1.1 系统构成例 

如下所示，安装CC-Link系统主局・远程单元，运行2台驱动器(1局占有，2局占有)。 

 

 

输入单元 
A1SX40 

(X20 ～ X2F) 

主局 
A1SJ61BT11 
(X/Y00 ～1 F) 

CPU 
A1SHCPU 

电源 
A1S62PN 

PLC（A 系列） 

驱动器 
( 1 局 占有 ) 

局号 1 

驱动器 
(2 局 占有) 

局号 2 

终端 抗阻 X20 ～ 

终端 抗阻 
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付 7.1.2 驱动器状态读取 

从主局的缓冲存储器读取驱动器的状态。驱动器的状态一般会存储在远程输入RX(地址

E0H～15FH)。将局号1的驱动器状态读取到M0～M31。 
 

 

 

 

 

驱动器状态(1局占有) 

M0：准备完成(RD) 

M1：到位(INP) 

M2：粗一致(CPO) 

M3：原点复位结束(ZP) 

M4：力矩限制中(TLC) 

M5：－－－ 

M6：电磁制动互锁(MBR) 

M7：暂时停止中(PUS) 

 

M8 ：监控中(MOF) 

M9 ：命令代码执行完成(COF) 

M10：警告(WNG) 

M11：电池警告(BWNG) 

M12：移动完成(MEND) 

M13：动态制动互锁 (DB) 

M14：位置范围(POT) 

M15：－－－ 

 

M16：－－－ 

M17：－－－ 

M18：－－－ 

M19：－－－ 

M20：－－－ 

M21：－－－ 

M22：－－－ 

M23：－－－ 

 

M24：－－－ 

M25：－－－ 

M26：故障(ALM) 

M27：主局通信Ready(CRD) 

M28：－－－ 

M29：－－－ 

M30：－－－ 

M31：－－－ 

 

＊ 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 

＊ ＊ ＊ ＊ 1 0 ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ 

M15 M10 M5 M0 

M31 M26 M21 M16 

R X F ～ R X 0 

RX1F ～ RX10 

到位 准备完成 

FROM 命令 

地址 
E 0 H 

E 1 H 

E 2 H 

E 3 H 

15E H 

15F H 

1 局 

2 局 

64 局 

注 .      部是 1 台驱动器 
＊： 未使用 bit，0 或 1 

远程输入 

远程局通信 Ready 

RX0F ～ RX00 

RX 1 F ～ RX 1 0 

RX 2 F ～ R X 2 0 

RX 3 F ～ RX 3 0 

RX 7E F ～ RX 7E 0 

RX 7F F ～ RX 7F 0 

RX4F ～ RX40 

RX5F ～ RX50 

E 2 H 

E 3 H 
2 局 

E4 H 

E5 H 
3 局 

局 号 2 

局 号 1 

缓冲储存器的远程输入（RX00～ RX1F） 

读取到 M0～M31。 
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付 7.1.3 运行指令的写入 

驱动器的运行是将运行指令写入远程输出RY(地址160H～1DFH)。局号1的驱动器进行位

置点参数表№2的定位运行。 

X20为ON时开始运行。 
 

 

 
 
 

 

 

运行指令(1局占有) 

M100：伺服ON(SON) 

M101：正转启动(ST1) 

M102：反转启动(ST2) 

M103：近转狗(DOG) 

M104：正转行程末端(LSP) 

M105：反转行程末端(LSN) 

M106：自动/手动选择(MD0) 

M107：暂停/重启(TSTP) 

 

M108：电机输出执行要求(MOR) 

M109：命令代码执行要求(COR) 

M110：位置点参数表№选择1(DI0) 

M111：位置点参数表№选择2(DI1) 

M112：位置点参数表№选择3(DI2) 

M113：位置点参数表№选择4(DI3) 

M114：位置点参数表№选择5(DI4) 

M115：查找(CR) 

 

M116：－－－ 

M117：－－－ 

M118：－－－ 

M119：－－－ 

M120：－－－ 

M121：－－－ 

M122：－－－ 

M123：－－－ 

 

M124：－－－ 

M125：－－－ 

M126：复位(RES) 

M127：－－－ 

M128：－－－ 

M129：－－－ 

M130：－－－ 

M131：－－－ 

 

＊ 0 0 0 1 0 0 0 0 1 1 1 0 0 1 1 

＊ ＊ ＊ ＊ ＊ 0 ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ 

M115 M110 M105 M100 

M131 M126 M121 M116 

RY0F ～ RY00 

RY1F ～ RY10 

位置点参数表选择 2 自 动 /手动选择 正转 启动 伺服 ON 

TO 命令 

地址 

注 .      部是 1 台驱动器 
＊： 未使用 bit，请设为 0。 
   

RY0F ～ RY00 

RY 1 F ～ RY 1 0 

RY 2 F ～ RY 2 0 

RY 3 F ～ RY 3 0 

RY 7E F ～ RY 7E 0 

RY 7F F ～ RY 7F 0 

160 H 

161 H 

162 H 

163 H 

1DE H 

1DF H 

1 局 

2 局 

64 局 

RY4 F ～ RY4 0 

RY5 F ～ RY5 0 

164 H 

165 H 
3 局 

局号 2 

局号 1 

伺服 ON 指令(RY00) 

位置点参数表№选择 2指令(RY0B) 

自动/手动选择指令(RY06) 

位置点参数表确定时间 10ms *1 

正转启动指令(RY01) 

指 令 要 求时间 10ms *1 

正转启动指令复位 
将 M100～M131 写入缓冲储存器的 

远程输出（RY00～RY1F）。 

运行 指令 

*1 ： 请将 TIME 的设定时间设定为超出链接扫描时间 

的 2 倍指令处理时间的任意值。如果设定时间短， 

将会无法正常受理指令。 
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付 7.1.4 数据读取 

读取驱动器的各种数据。 

 

(1) 监视的读取 

 将局号2的驱动器的(反馈脉冲累积)读取到D10。 
 

代码№ 内容 

H000A 反馈脉冲累积的数据(16进制) 

 

             X20 为 ON 时读取反馈脉冲累积监视。 
 

 

 

将复位脉冲的监视代码（H000A）设定 
到 RWw4。 

打开监视输出执行要求（RY28）。 

如果监视中（RX28）为 ON，则缓冲储存器 
的 RWr4、RWr5 将被读取到 D10、D11。 

将 M100～M163 写入缓冲储存器的远程 
输出（RY20～RY5F）。 

监视停止 

读取 

指令 

读取缓冲储存器的远程控制（RX20～RX5F） 
到 M200～M263。 
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(2) 参数的读取 

 将局号2的驱动器参数№PA04(功能选择A-1)读取到D1。 
 

代码№ 内容 

H8200 参数组的选择 

H0204 参数№PA04的设定值(16进制) 

 

 X20为ON时读取参数№PA04。 

 执行命令代码时的回复代码设置为D9。 
 

 

 

将参数组序号写入（H8200）写入 RWw6， 

将参数№PA04 读取(H0204)写入 RWw6。 

如果命令代码执行完成（RX29）为 ON， 

将缓冲储存器的远程输入（RX20～RX5F） 

读取到 M200～M263。 

将参数组 PA（H0000）写入 RWw7。 

打开命令代码执行要求(RY29)。 

如果命令代码执行完成（RX29）为 ON， 
则命令代码执行要求（RY29）关闭。 

打开命令代码执行要求(RY29)。 

则缓冲储存器的 RWr7、RWr6 将被读取 
到 D1、D9。 

关闭命令代码执行要求（RY29）。 
将 M100～M163 写入缓冲储存器的远程 
输出（RY20～RY5F）。 

读取指令 
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(3) 异常内容的读取 

 将局号2的驱动器异常内容读取到D1。 
 

代码№ 内容 

H0010 发生的报警・警告№(16进制) 

 

 X20为ON时读取当前报警。 

 执行命令代码时的回复代码设置为D9。 
 

 

 

读取指令 

将缓冲储存器的远程输入（RX20～RX5F） 

读取到 M200～M263。 

将当前报警读取（H0010）写入 RWw6。 

打开命令代码执行要求(RY29)。 

如果命令代码执行完成（RX29）为 ON， 
则缓冲储存器的 RWr7、RWr6 将被读取 
到 D1、D9。 

关闭命令代码执行要求（RY29）。 

将 M100～M163 写入缓冲储存器的远程 
输出（RY20～RY5F）。 
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付 7.1.5 数据写入 

对写入驱动器的各种数据的程序进行说明。 

 

(1) 位置点参数表的伺服电机旋转速度数据写入 

 局号2的位置点参数表№1的伺服电机旋转速度数据变更为“100”。此处所示为2

局占有驱动器的数据写入程序例。1局占有驱动器的场合无法写入。 
 

代码№ 内容 

H8D01 
位置点参数表№1的伺服电机旋转速度数据写入 

(16进制) 

 

设定数据 内容 

K100 位置点参数表№1的伺服电机旋转速度数据(10进制) 

 

X20 为 ON 时写入位置点参数表№1 的伺服电机旋转速度数据。 

 执行命令代码时的回复代码设置为D2。 
 

 

 

将缓冲储存器的远程输入（RX20～RX5F） 
读取到 M200～M263。 

将位置点参数表№1 的旋转速度数据 
（H8D01）写入 RWw6，将旋转速度数据 
（K100）写入 RWw7。 

打开命令代码执行要求（RY29）。 

如果命令代码执行完成（RX29）为 ON， 
则回复代码（RWr6）将被读取到 D2。 

关闭命令代码执行要求（RY29）。 

将 M100～M163 写入缓冲储存器的远程 
输出（RY20～RY5F）。 

写入指令 到位 
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(2) 参数的写入 

 在此所示程序例为2局占有。 

 将局号2的驱动器参数№PC12(JOG速度)变更为“100”。 

 按下述内容指定参数组PC。 
 

代码№ 内容 

H8200 参数组的选择 

 

设定数据 内容 

H0002 设定数据(16进制) 

 

 按下述内容将参数№PC12变更为“100”。 
 

代码№ 内容 

H820C 参数№PC12的写入(16进制) 

 

设定数据 内容 

K100 设定数据(10进制) 

 

 X20为ON时写入参数№PC12。 

 将执行命令代码时的回复代码设置为D2。 
 

 
将参数№PC12 写入（H820C）写入 
RWw6，将 JOG 速度设定数据（K100） 
写入 RWw7。 

将缓冲储存器的远程输入（RX20～RX5F） 
读取到 M200～M263。 

将位置点参数表序号写入（H8200） 
写入 RWw6，将参数组 PC（H0002） 
写入 RWw7。 

打开命令代码执行要求(RY29)。 

如果命令代码执行完成（RX29）为 ON， 
则命令代码执行要求（RY29）关闭。 

打开命令代码执行要求(RY29)。 

如果命令代码执行完成（RX29）为 ON， 
则回复代码（RWr6）将被读取到 D2。 

关闭命令代码执行要求（RY29）。 

将 M100～M163 写入缓冲储存器的远程 
输出（RY20～RY5F）。 

写入指令 
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(3) 驱动器的报警复位程序例 

(a) 通过PLC指令解除局号2的驱动器报警。 

X20为ON时发生伺服报警的场合，驱动器复位。 
 

 

 

(b) 通过命令代码解除局号2驱动器报警。 
 

代码№ 内容 

H8010 报警复位指定(16进制) 

 

设定数据 内容 

H1EA5 运行数据(16进制) 

 

X20为ON时驱动器复位。 

将执行命令代码时的回复代码设置为D2。 
 

 

 

将位报警复位指令（H8010）写入 RWw6， 
将执行参数（H1EA5）写入 RWw7。 

将缓冲储存器的远程输入（RX20～RX5F） 
读取到 M200～M263。 

打开命令代码执行要求(RY29)。 

如果命令代码执行完成（RX29）为 ON， 
则返回代码（RWr6）将被读取到 D2。 

关闭命令代码执行要求(RY29)。 

将 M100～M163 写入缓冲储存器的远程 
输出（RY20～RY5F）。 

复位指令 

将缓冲储存器的远程输入（RX20～RX5F） 
读取到 M200～M263。 

打开复位指令（RY5A）。 

如果故障指示灯（RX5A）为 OFF， 
则复位指令（RY5A）关闭。 

将 M100～M163 写入缓冲储存器的远程 
输出（RY20～RY5F）。 

复位指令 
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付 7.1.6 运行 

对驱动器的运行程序进行说明。 

 

(1) JOG运行 

 通过局号1的驱动器读取JOG运行的执行和“当前位置”的数据。 
 

代码№ 内容 

H0001 当前位置的下位16bit数据(16进制) 

H0002 当前位置的上位16bit数据(16进制) 

 

 X22为ON时进行正转JOG运行。 

 X23为ON时进行反转JOG运行。 
 

 

 

将缓冲储存器的远程输入（RX00～RX1F） 
读取到 M200～M231。 

伺服 ON 指令(RY00) 

正 转启动 ( RY01) 

反 转启动 ( RY02) 

将当前位置（下 16bit）的监控代码 
（H0001）设定到 RWw0。 
将当前位置（上 16bit）的监控代码 
（H0002）设定到 RWw1。 

打开监控输出执行要求(RY08)。 
如果监控中（RX08）为 ON，则缓冲储存器 
的 RWr0、RWr1 将被读取到 D120、D121。 

将 M100～M131 写入缓冲储存器的远程 
输出（RY00～RY1F）。 

故障 远程局通信延迟 

正转 JOG 指令 

反转 JOG 指令 
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(2) 通过远程寄存器设定位置数据・速度数据 

 此程序例仅在2局占有时执行。 

 在直接指定模式下，将位置数据指定为“100000”，速度数据指定为“1000”，

运行局号2的驱动器。 

 请将参数№PC30预先设定为“□□□2”。 
 

设定数据 内容 

K100000 位置指令数据(10进制) 

K1000 速度指令数据(10进制) 

 

 X20为ON时用远程寄存器进行指定位置设定，并通过速度设定进行定位运行。 
 

 

 

将缓冲储存器的远程输入（RX20～RX5F） 
读取到 M200～M263。 

伺服 ON 指令(RY20) 

自动运行模式选择(RY26)  

位 置 ・ 速 度 指定方式选择(RY4A) 

将位置指令数据（K100000）写入 
RWw8、RWw9，将速度数据（K1000） 
写入 RWwA。 

打开位置指令要求（RY40）。 

打开速度指令要求（RY41）。 
如果位置指令执行完成（RX40）和速度 
指令执行完成（RX41）为 ON，则回复代码 
（RWr6）将被读取到 D2。 
位置数据、速度数据确定时间 10ms *1 

打开正转启动指令（RY21）。 

关闭正转启动指令（RY21）。 

关闭位置指令要求（RY40）。 

关闭速度指令要求（RY41）。 

指令要求时间 10ms *1 

将 M100～M163 写入缓冲储存器的远程 
输出（RY20～RY5F）。 

运行 指令 到位 

*1 ： 请将 TIME 的设定时间设定为超出链接扫描时间 

的 2 倍或指令处理时间的任意值。如果设定时间短， 
将会无法正常受理指令。 
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(3) 通过远程寄存器设定位置点参数表№(增分值指令方式) 

 此程序例仅在2局占有时执行。 

 在直接指定模式下，指定位置点参数表№5，通过增分值运行局号2的驱动器。 

 请预先将参数№PA01设定为“□□□0”，将参数№PC30设定为“□□□0”。 
 

设定数据 内容 

K5 位置点参数表№(10进制) 

 

 X20 为 ON 时进行向位置点参数表№5 的定位运行。 
 

 

 

将缓冲储存器的远程输入（RX20～RX5F） 
读取到 M200～M263。 

伺服 ON 指令(RY20) 

自动运行模式选择(RY26) 

位 置 ・ 速 度 指定方式选择(RY4A) 

增分值选择(RY4B) 

将位置指令数据№5（K5）写入 RWw8。 

打开位置指令要求（RY40）。 

如果位置指令执行完成（RX40）为 ON， 
则回复代码（RWr6）将被读取到 D2。 

位置点参数表确定时间 10ms *1 

打开正转启动指令（RY21）。 

关闭正转启动指令（RY21）。 

关闭正转启动指令（RY21）。 

关闭位置指令要求（RY40）。 

将 M100～M163 写入缓冲储存器的远程 
输出（RY20～RY5F）。 

运行 指令 到位 

*1 ： 请将 TIME 的设定时间设定为超出链接扫描时间 
的 2 倍或指令处理时间的任意值。如果设定时间短， 

将会无法正常受理指令。 
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付 7.2 连续运行程序例 

如下是包含从伺服的启动到一系列的通信动作的程序例。基于付10.2.1，付10.2.3项

所示的机械构成进行说明。 

 

付 7.2.1 1 局占有时的系统构成例 

如下所示，安装CC-Link系统主局・远程单元，运行1台驱动器(1局占有)。 

 

输入信号的分配 

输入信号 信号名 输入ON时的概略动作 

X20 复位指令 发生伺服报警时，驱动器初始化。 

X21 伺服ON指令 伺服ON。 

X22 正转JOG指令 手动运行模式时，进行正转JOG运行。 

X23 反转JOG指令 手动运行模式时，进行反转JOG运行。 

X24 自动/手动选择 OFF时：手动运行模式 

ON时：自动运行模式 

X25 原点复位指令 自动运行模式时，原点复位未结束的场合，进行DOG式原点复

位。 

X26 近点DOG指令 OFF时：近点DOG ON (注) 

ON时：近点DOG OFF 

X27 位置启动指令 自动运行模式时，原点复位结束的场合，通过X28～X2C向指定

的位置点参数表№定位。 

X28 №选择1 位置点参数表№选择位置指定1 

X29 №选择2 位置点参数表№选择位置指定2 

X2A №选择3 位置点参数表№选择位置指定3 

X2B №选择4 位置点参数表№选择位置指定4 

X2C №选择5 位置点参数表№选择位置指定5 

注. 参数№PD16的值为“□□□0(初始值)”(OFF时检知DOG)的场合。 

 

输入单元 
A1S X40 

(X20 ～ X2F) 

主局 
A1SJ61BT11 
(X/Y00 ～1 F) 

CPU 
A1SHCPU 

电源 
A1S62PN 

PLC 

驱动器 
( 1 局 占有 ) 

局号 1 

终端 抗阻 X20 ～X2C 

终端 抗阻 
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付 7.2.2 1 局占有时的程序例 

要点  

 
● 在此，通过CC-Link通信功能执行DOG原点复位，因此请将参数№PD14设定为

“□0□□”，且通过远程输入(RY03)使用近点DOG(DOG)。 
 

 

通过局号1的驱动器读取定位运行和“当前位置”的数据。 

 

运行内容：根据报警复位、DOG式原点复位、JOG运行、位置点参数表指令自动运行 
 

代码№ 内容 

H0001 当前位置的下位16bit数据(16进制) 

H0002 当前位置的上位16bit数据(16进制) 

 

 

 
 

复位指令 

伺服 ON 指令 

自动/手动选择 

自动/手动选择 

原点复位指令 

近点 DOG 指令 

原点复位完成 

报警复位指令（RY1A） 

自动运行模式选择（RY06） 

手动运行模式选择（RY06） 

原点复位要求 

正转启动要求 

正转启动要求复位 

近点 DOG 指令（RY03） 

指令要求时间 10ms *1 

将缓冲储存器的远程输入（RX00～RX1F） 
读取到 M200～M231。 

关闭命令代码执行要求(RY09)。 

伺服 ON 指令（RY00） 

打开命令代码执行要求(RY09)。 

CC-Link 状态确认。 

发生故障（RX1A）时，将当前报警读取 

（H0010）写入 RWw2。 

如果命令代码执行完成（RX09）为 ON， 
则缓冲储存器的 RWr3、RWr2 将被读取 
到 D11、D12。 

位置点参数表确定时间 10ms*1 
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No. 选择 2 

No. 选择 3 

No. 选择 4 

No. 选择 5 

No.选择 1 

正转 JOG 指令 

反转 JOG 指令 

位置启动指令 到位 粗 一致 原点复位完成 

位置点参数表№选择 1（RY0A） 

指令要求时间 10ms*1 

正转启动（RY01） 

反转启动（RY02） 

打开监控输出执行要求(RY08)。 

将 M100～M131 写入缓冲储存器的远程 
输出（RY00～RY2F）。 

位置点参数表№选择 2（RY0B） 

位置点参数表№选择 3（RY0C） 

位置点参数表№选择 4（RY0D） 

位置点参数表№选择 5（RY0E） 

正转启动要求 

反转启动要求 

定位开始指令 

正转启动要求 

正转启动要求复位 

位置点参数表确定时间 10ms*1 

将当前位置（下 16bit）的监控代码 
（H0001）设定到 RWw0。 
将当前位置（上 16bit）的监控代码 
（H0002）设定到 RWw1。 

如果监控中（RX08）为 ON，则缓冲储存器 
的 RWr0、RWr1 将被读取到 D120、D121。 

*1 ： 请将 TIME 的设定时间设定为超出链接扫描时间 
的 2 倍或指令处理时间的任意值。如果设定时间短， 

将会无法正常受理指令。 
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付 7.2.3 2 局占有时的系统构成例 

如下所示，安装CC-Link系统主局・远程单元，运行1台驱动器(2局占有)。 

 

输入信号的分配 

输入信号 信号名 输入ON时的概略动作 

X20 复位指令 发生伺服报警时，驱动器初始化。 

X21 伺服ON指令 伺服ON。 

X22 正转JOG指令 手动运行模式时，进行正转JOG运行。 

X23 反转JOG指令 手动运行模式时，进行反转JOG运行。 

X24 自动/手动选择 OFF时：手动运行模式 

ON时：自动运行模式 

X25 原点复位指令 自动运行模式时，原点复位未结束的场合，进行DOG式原点复

位。 

X26 近点DOG指令 OFF时：近点DOG ON (注) 

ON时：近点DOG OFF 

X27 位置启动指令 自动运行模式时，原点复位结束的场合，用远程寄存器进行指

定位置设定，并通过速度设定定位。 

X28 位置･速度设定方式切换指令 通过远程寄存器切换为位置･速度指定。 

注. 参数№PD16的值为“□□□0(初始值)”(OFF时检知DOG)的场合。 

 

输入单元 
A1S X40 

(X20 ～ X2F) 

主局 
A1SJ61BT11 
(X/Y00 ～1 F) 

CPU 
A1SHCPU 

电源 
A1S62PN 

PLC（A 系列） 

驱动器 
( 2 局 占有 ) 

局号 1 

终端 抗阻 X20 ～ X28 

终端 抗阻 
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付 7.2.4 2 局占有时的程序例 

要点  

 
● 在此，通过CC-Link通信功能执行DOG原点复位，因此请将参数№PD14设定为

“□0□□”，且通过远程输入(RY03)使用近点DOG(DOG)。 
 

 

通过局号1的驱动器读取定位运行和“电机速度”的数据。 

请将参数№PC30预先设定为“□□□2”。 

运行内容：根据报警复位、DOG式原点复位、JOG运行、位置指令数据、速度指令数据

的设定自动运行 
 

代码№ 内容 

H0016 电机速度的32bit步数(16进制) 

 

设定数据 内容 

K50000 位置指令数据(10进制) 

K100 速度指令数据(10进制) 

 

 

 

复位指令 

伺服 ON 指令 

自动/手动选择 

自动/手动选择 

原点复位指令 

近点 DOG 指令 

原点复位完成 

报警复位指令（RY1A） 

自动运行模式选择（RY06） 

手动运行模式选择（RY06） 

原点复位要求 

正转启动要求 

正转启动要求复位 

近点 DOG 指令（RY03） 

指令要求时间 10ms*1 

将缓冲储存器的远程输入（RX00～RX3F） 

读取到 M200～M263。 

关闭命令代码执行要求(RY09)。 

伺服 ON 指令（RY00） 

打开命令代码执行要求(RY09)。 

CC-Link 状态确认。 

发生故障（RX3A）时，将当前报警读取 
（H0010）写入 RWw2。 

位置点参数表确定时间 10ms*1 

如果命令代码执行完成（RX09）为 ON， 
则缓冲储存器的 RWr3、RWr2 将被读取 
到 D11、D12。 
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位置启动指令 到位 粗 一致 原点复位完成 

正转 JOG 指令 

反转 JOG 指令 

位置·速度设定方式切换指令 

打开监控输出执行要求(RY08)。 

将 M100～M163 写入缓冲储存器的远程 
输出（RY00～RY3F）。 

打开位置指令要求（RY20）。 

打开速度指令要求（RY21）。 

指令要求时间 10ms*1 

关闭位置指令要求（RY20）。 

关闭速度指令要求（RY21）。 

定位开始指令 

正转启动（RY01） 

定位开始指令复位 

正转启动要求 

反转启动要求 

位置·速度指定方式选择（RY4A） 

将电机速度的的监控代码（H0016） 
设定到 RWw0。 

反转启动（RY02） 

将位置指令数据（K50000）写入 
RWw4、RWw5，将速度数据（K100） 
写入 RWw6。 

如果位置指令执行完成（RX20）和速度 
指令执行完成（RX21）为 ON，则回复代码 
（RWr2）将被读取到 D2。 

如果监控中（RX08）为 ON，则缓冲储存器 
的 RWr0、RWr1 将被读取到 D120、D121。 

*1 ： 请将 TIME 的设定时间设定为超出链接扫描时间 
的 2 倍或指令处理时间的任意值。如果设定时间短， 
将会无法正常受理指令。 
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