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■ 警告及注意事项： 

警告 

� 不可在送电中，实施配线工作。 

� 输入电源切离后，伺服驱动器之状态显示 CHARGE LED未熄灭前，请勿触摸电路或更

换零件。 

� 伺服驱动器的输出端 U、V、W，绝不可接到 AC电源。 

 

注意 

� 若伺服驱动器安装于控制盘内时，如周温过高时，请加装散热风扇。 

� 不可对伺服驱动器作耐压测试。 

� 机械开始运转前，确认是否可以随时激活紧急开关停机。 

� 机械开始运转前，须配合机械来改变使用者参数设定值。未调整到相符的正确设定值，

可能会导致机械失去控制或发生故障。 

 

■ 安全注意事项： 

在安装、运转、保养、点检前，请详阅本说明书。另外，唯有具备专业资格的人员才可进

行装配线工作。 

说明书中安全注意事项区分为「警告」与「注意」两项。 

 
：表示可能的危险情况，如忽略会造成人员死亡或重大损伤。 

 

 

：表示可能的危险情况，如未排除会造成人员较小或轻微的损伤及机器设备的 

  损坏。 

所以应详阅本说明书再使用此伺服驱动器。 

 

警告 

注意 

 ! 

 
! 
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首先，感谢您采用东元电机伺服驱动器 TSTA系列(以下简称 TSTA)和伺服电机。 

TSTA可由数字面板操作器或透过 PC人机程序来操作，提供多样化的机能，使产品更能

符合客户各种不同的应用需求。 

在使用 TSTA前，请先阅读本说明书，本说明书主要内容包括： 

� 伺服系统的检查、安装及配线步骤。 

� 数字面板操作器的操作步骤、状态显示、异常警报及处理对策说明。 

� 伺服系统控制机能、试运转及调整步骤。 

� 伺服驱动器所有参数一览说明。 

� 标准机种的额定规格。 

为了方便作日常的检查、维护及了解异常发生之原因及处理对策，请妥善保管本说明书在

安全的地点，以便随时参阅。 

注：请将此说明书交给最终之使用者，以使伺服驱动器发挥最大效用。 
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第一章 产品检查及安装 

1-1 产品检查 

本伺服产品在出厂前均做过完整之功能测试，为防止产品运送过程中之疏忽导致产品不正常，

拆封后请详细检查下列事项： 

� 检查伺服驱动器与伺服电机型号是否与订购的机型相同。 

(型号说明请参阅下列章节内容) 

� 检查伺服驱动器与伺服电机外观有无损坏及刮伤现象。 

(运送中造成损伤时，请勿接线送电！) 

� 检查伺服驱动器与伺服电机有无组立不良、零组件松脱之现象。 

� 检查伺服电机转子轴是否能以手平顺旋转。 

(附机械剎车之伺服电机无法直接旋转！) 

� 每台伺服驱动器皆有检验 QC章，如未有此章，请勿接线送电。 

如果上述各项有发生故障或不正常的迹象，请立即洽询购买本产品之东元电机各区业务代表或

当地经销商。 

 

1-1-1 伺服驱动器机种确认 
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1-2 伺服驱动器外观及面板说明 
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1-3 伺服驱动器操作模式简介 

本驱动器提供多种操作模式，可供使用者选择，详细模式如下表： 

模 式 名 称 模式代码 说 明 

位置模式 

(外部脉波命令) 
Pe 

驱动器为位置回路，进行定位控制，外部脉波命令输

入模式是接收上位控制器输出的脉波命令来达成定

位功能。位置命令由 CN1端子输入。 

位置模式 

(内部位置命令) 
Pi 

驱动器为位置回路，进行定位控制，内部位置命令模

式是使用者将位置命令值设于十六组命令暂存，再规

划数字输入接点来切换相对的位置命令。 

速度模式 S 

驱动器为速度回路，提供两种输入命令方式，利用数

字输入接点切换内部预先设定的三段速度命令与模

拟电压（-10V ~ +10V）命令信号，进行速度控制。 

单一模式 

转矩模式 T 
驱动器为转矩回路，转矩命令由外部输入模拟电压

（-10V ~ +10V），进行转矩控制。 

Pe-S Pe与 S可透过数字输入接脚切换。 

Pe-T Pe与 T可透过数字输入接脚切换。 混合模式 

S-T S与 T可透过数字输入接脚切换。 
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1-4 伺服驱动器安装环境条件与方法 

1-4-1 安装环境条件 

伺服驱动器安装的环境对驱动器正常功能的发挥及其使用寿命有直接的影响，因此驱动器

的安装环境必须符合下列条件： 

� 周围温度：0 ~ + 55 ℃；周围湿度：85% RH以下(不结霜条件下)。 

� 保存温度：- 20 ~ + 85 ℃；保存湿度：85%RH以下(不结霜条件下)。 

� 振动：0.5 G以下。 

� 防止雨水滴淋或潮湿环境。 

� 避免直接日晒。 

� 防止油雾、盐分侵蚀。 

� 防止腐蚀性液体、瓦斯。 

� 防止粉尘、棉絮及金属细屑侵入。 

� 远离放射性物质及可燃物。 

� 数台驱动器安装于控制盘内时，请注意摆放位置需保留足够的空间，以取得充分的空气助

于散热；另请外加配置散热风扇，以使伺服驱动器周温低于 55 ℃为原则。 

� 安装时请将驱动器采垂直站立方式，正面朝前，顶部朝上以利散热。 

� 组装时应注意避免钻孔屑及其它异物掉落驱动器内。 

� 安装时请确实以M5螺丝固定。 

� 附近有振动源时(冲床)，若无法避免请使用振动吸收器或加装防振橡胶垫片。 

� 驱动器附近有大型磁性开关、熔接机等噪声干扰源时，容易使驱动器受外界干扰造成误动

作，此时需加装噪声滤波器。但噪声滤波器会增加漏电流，因此需在驱动器的输入端装上

绝缘变压器(Transformer)。 
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1-4-2 安装方向及间隔 

30mm以以 25mm以以 30mm以以25mm以以 25mm以以

通通通通 通通通通

10mm以以

10mm以以

風扇風扇
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1-5 伺服电机安装环境条件与方法 

1-5-1 安装环境条件 

� 周围温度：0 ~ + 40 ℃；周围湿度：90% RH以下(不结霜条件下)。 

� 保存温度：- 20 ~ + 60 ℃；保存湿度：90%RH以下(不结霜条件下)。 

� 振动：2.5 G以下。 

� 通风良好、少湿气及灰尘之场所。 

� 无腐蚀性、引火性气体、油气、切削液、切削粉、铁粉等环境。 

� 无水气及阳光直射的场所。 

 

1-5-2 安装方式 

1、水平安装：为避免水、油等液体自电机出线端流入电机内部，请将电缆出口置于下方。 

 

注 意 事 项 

機

械

剎

車

編

碼

器

 

 

2、垂直安装：若电机轴朝上安装且附有减速机时，须注意并防止减速机内的油渍经由电机轴心，

渗入电机内部。 
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1-5-3 其它注意事项 

1、为防止减速机内的油渍经由电机轴心，渗入电机内部，请使用有油封之电机。 

2、连接用电缆需保持干燥。 

3、为防止电缆因机械运动而造成连接线脱落或断裂，应确实固定连接线。 

4、轴心的伸出量需充分，若伸出量不足时将容易使电机运动时产生振动。 

   

错 误 范 例 正 确 范 例 

機

械

剎

車

編

碼

器

 

機

械

剎

車

編

碼

器

 
    

5、安装及拆卸电机时，请勿用榔头敲击电机，否则容易造成电机轴心及后方编码器损坏。 

 

注 意 事 项 

機

械

剎

車

編

碼

器

榔 頭榔 頭
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第二章 配线准备 

2-1 系统组成及配线 

2-1-1 伺服驱动器电源及外围装置配线图 

 

200W～1KW 單單／三單 200～230VAC

2KW～3KW 三單 200～230VAC

電電

電電電電電

外電外外外電外

配電配P－PC兩兩，PC－P1則則則

伺伺伺伺

雜雜雜雜電

無無無則無

PLC／PC BASE或
運運運運

個個電個

CN1
I/O連電

CN2
編編電連電
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2-1-2 伺服驱动器配线说明 

� 配线材料依照『电线规格』使用。 

� 配线的长度：命令输入线 3厘米以内。 

编码器输入线 20厘米以内。 

配线时请以最短距离连接。 

� 确实依照标准接线图配线，未使用到的信号请勿接出。 

� 电机输出端(端子 U、V、W)要正确的连接。否则伺服电机动作会不正常。 

� 隔离线必须连接在 FG端子上。 

� 接地请使用第 3种接地(接地电阻值为 100Ω以下)，而且必须单点接地。若希望电机与机械

之间为绝缘状态时，请将电机接地。 

� 伺服驱动器的输出端不要加装电容器，或过压(突波)吸收器及噪声滤波器。 

� 装在控制输出信号的继电器，其过压(突波)吸收用的二极管的方向要连接正确，否则会造

成故障无法输出信号，也可能影响紧急停止的保护回路不产生作用。 

� 为了防止噪声造成的错误动作，请采下列的处置： 

请在电源上加入绝缘变压器及噪声滤波器等装置。 

请将动力线(电源线、电机线等的强电回路)与信号线相距 30公分以上来配线，不要放

置在同一配线管内。 

� 为防止不正确的动作，应设置『紧急停止开关』，以确保安全。 

� 完成配线后，检查各连接头的接续情形(如焊点冷焊、焊点短路、脚位顺序不正确等)，压

紧接头确认是否与驱动器确实接妥，螺丝是否栓紧，不可有电缆破损、拉址、重压等情形。 

※尤其在伺服电机连接线及编码器连接线的极性方面要特别注意。 

� 在一般状况不需使用外加回生电阻，如有需要或疑问，请向经销商或制造商洽询。 
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2-1-3 电线规格 

 

连接端 驱动器规格及使用电线规格 

连接端 
标记 

(符号) 
连接端名称 TSTA-15 

R、S、T 主电源端子 
2.0mm ² 

A.W.G.14 
2.0mm ² 

A.W.G.14 
2.0mm ² 

A.W.G.14 
2.0mm ² 

A.W.G.14 
3.5mm ² 

A.W.G.12 

U、V、W 电机连接端子 
2.0mm ² 

A.W.G.14 
2.0mm ² 

A.W.G.14 
2.0mm ² 

A.W.G.14 
2.0mm ² 

A.W.G.14 
3.5mm ² 

A.W.G.12 

r、s 控制电源端子 
1.25mm² 
A.W.G.16 

1.25mm² 
A.W.G.16 

1.25mm² 
A.W.G.16 

1.25mm² 
A.W.G.16 

1.25mm² 
A.W.G.16 

TB 
端子座 

1 

FG  接地线 
2.0mm ² 

A.W.G.14 
2.0mm ² 

A.W.G.14 
2.0mm ² 

A.W.G.14 
2.0mm ² 

A.W.G.14 
3.5mm ² 

A.W.G.12 

连接端 
接脚 
号码 

接脚名称 

26,27,28 速度/转矩命令输入 

30,31 模拟监视输出 1、2 

33,34 电源输出+15V和-15V 

29,32,44 模拟接地端 

0.2mm ²或 0.3mm ²与模拟接地的双绞对线(含隔离线) 

1~13 一般数字输入 

18~25,43 一般数字输出 

45,46, 
48,49 

24V电源及 
I/O接地 

0.2mm ²或 0.3mm ²与 I/O地线的双绞对线(含隔离线) 

14~17 位置命令输入 

CN1 
控制信

号接头 

35~40 编码器信号输出 
0.2mm ²或 0.3mm ²双绞对线(含隔离线) 

1,2 电源输出 5V 

3,4 电源输出接地 

CN2 
电机编

码器接

头 5~18 编码器信号输入 

0.2mm ²或 0.3mm ²双绞对线(含隔离线) 

2,3 资料传送、接收 

5 通信用地线 
0.2mm ²或 0.3mm ²双绞对线(含隔离线) RS232 

通讯用 
接头 

1,4,6,8 浮接 — 

注：1、当使用复数台驱动器时，请注意无熔丝开关及电源滤波器之容量。 

2、CN1为 50 Pins接头是 3M公司制品。 

3、CN2为 20 Pins接头是 3M公司制品。 

4、RS232为 9 Pins D-type接头。 

TSTA-20 TSTA-30 TSTA-50

TSTA-15 TSTA-20 TSTA-30 TSTA-50

TSTA-75

TSTA-75
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2-1-4 电机端出线 

电机电源出线表 

(1)一般接头： 

端子符号 线色 信号 

1 红 U 

2 白 V 

3 黑 W 

4 绿 FG 

细红 DC +24V 
机械剎车控制线 

细黄 0V 
 

 

(2)军规接头(不含机械式剎车)： 

端子符号 线色 信号 

A 红 U 

B 白 V 

C 黑 W 

D 绿 FG 

A

B

D

C

 

 

(3)军规接头(含机械式剎车)： 

端子符号 线色 信号 

B 红 U 

I 白 V 

F 黑 W 

E 绿 FG 

A 细红 DC +24V 

C 细黄 

机械剎车 
控制线 0V 

A

B

D CE

F

G H

I

 

 

注：因电机含机械式剎车之军规接头与编码器接头均为 9Pins，接线前务必再次确认。
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2-1-5 电机及电源标准接线图 

※单相主电源配线范例(1KW以下) 

r

s

R

S

T

PC

P

FG

W

V

U
C

N
2

電源濾波器

單相220V

R

外部回生剎車電阻

紅

白

黑

綠

TB1

TB1

MC/R

MC/S

電源OFF

電源ON

MC/a

MC

M

PG

FG

NFB

 
 
 

※三相主电源配线范例(1KW以上) 

r

s

R

S

T

PC

P

FG

W

V

U

C
N

2

電源濾波器

三相220V R

外部回生剎車電阻

紅

白

黑

綠

TB1

TB1

NFB MC/R

MC/S

MC/T

電源OFF

電源ON

MC/a

MC

M

PG

FG
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2-1-6 TB端子说明 

 

2-1-7 电机附机械式剎车(BRAKE)接线说明 
若要解除机械式剎车，200/300/400/750W系列需将红线及黄线连接到 DC +24V电压(无极

性分别)，550/1K/1.5K/2K/3KW系列是由电机电源连接头的「A」、「C」脚位输出，解除后伺服

电机才能正常工作。 

機

械

剎

車

編

碼

器

機

械

剎

車

編

碼

器

黃線

紅線

200/300/
400/750W

550/1K/
1.5K/2K/3KW

A

C

 

名称 端子符号 详细说明 

r 
控制回路电源输入端 

s 

连接外部 AC电源。 
单相 200~230VAC  +10 ~ -15%  50/60Hz ±5% 

R 

S 主回路电源输入端 

T 

连接外部 AC电源。 
单／三相 200~230VAC  +10 ~ -15%  50/60Hz ±5% 

外接回生电阻端子 P 

回生端子共点 PC 

内部回生电阻端子 P1 

使用外部回生电阻时，电阻值请参照 Cn012说明。电阻容量
可依需要增大。当加入回生电阻后需在 Cn012设定电阻功率。 

※不使用外部回生电阻时，PC─P1需短路，P不作任何接线。 

※使用外部回生电阻时，PC─P间加入回生电阻，P1则不作

任何接线。 

U 输出至电机 U相电源，电机端线色为红色。 

V 输出至电机 V相电源，电机端线色为白色。 电机电源输出端子 

W 输出至电机W相电源，电机端线色为黑色 

电机外壳接地端子 FG 电机外壳地线接点，电机端线色为绿色或黄绿色。 
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2-2 I/O信号端子说明 

伺服驱动器提供三组 I/O连接端子，包含 RS232通讯连接端子、CN1控制信号连接端子及

CN2编码器连接端子，下图为与各端子连接之公座接脚位置图。 

 

1
2

24
25

27
26

50
49

5

1
6

9

1
2

10
9

19
20

12
11

RS232連接器公座

CN1連接器公座

CN2連接器公座
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2-2-1 CN1控制信号端子说明 

(1) CN1端子配置图： 

1 D I-1
SO N

伺服啟動

3 D I-3
PCNT

PI/P 切換

5 D I-5
CW L

CW方向驅動禁止

7 D I-7
CLR

脈波誤差量清除

9 D I-9 E M C
緊急停止

11 D I-11
SPD2

內部速度命令 /
限制選擇 2

13 D I-13
SPDINV

速度命令反向

15 /Pulse 位置脈波命令

輸入 (-)

17 /Sign 位置符號命令

輸入 (-)

19 D O -2 AL M
伺服異常

21 D O -4
INP

定位完成信號

23 D O -6
P動作中 (PC )/
異常警報碼 1(A1)

25 D O -8
BASE 

B LOCK (B B)/
異常警報碼 3(A3)

2 D I-2
AL RS

異常警報清除

4 D I-4
CCW L

CCW方向驅動
禁止

6 D I-6
TL M T

外部轉矩限制

8 D I-8 LO K
伺服鎖定

10 DI-10
SPD1

內部速度命令 /
限制選擇 1

12 DI-12
M DC

控制模式切換

14 Pulse
位置脈波命令

輸入 (+)

16 Sign 位置符號命令

輸入 (+)

18 DO -1 RDY
伺服準備完成

20 DO -3
Z S

零速度信號

22 DO -5
轉矩限制中 (LM )/
異常警報碼 0(A0 )

24 DO -7 驅動禁止中 (ST)/
異常警報碼 2(A2 )

26 SIN
速度 /轉矩

類比命令輸入

28 NIC
C W方向轉矩
命令限制

30 M O N 1 類比監視輸出 1

32 A G 類比信號地端

34 -15V -15V電源輸出

36 /PA 分周輸出 /A相

38 /PB 分周輸出 /B相

40 /PZ 分周輸出 /Z相

42

44 A G 類比信號地端

46 IG 24 +24V電源地端

48 IG 24 +24V電源地端

50 FG 隔離線接地

27 PIC
轉矩控制速度限

制 /CCW方向轉矩
命令限制

29 A G 類比信號地端

31 M O N 2 類比監視輸出 2

33 +15V +15V電源輸出

35 PA 分周輸出A相

37 PB 分周輸出B相

39 PZ 分周輸出 Z相

41 O PC 開集極位置命令

電源輸入

43 ZO 原點信號輸出

45 IP24 +24V電源輸出

47 D ICO M DI電源共端

49 IG 24 +24V電源地端

腳

位

名

稱

功

能

 

注： 

1. 未使用之端子，请勿连接或当中继端子使用。 

2. I/O信号线之屏蔽线，应与连接器的外壳相接。 
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 (2) CN1信号名称及说明： 

(a) 一般 I/O信号说明： 

一般 I/O接脚机能及接线模式说明 

 

信号 功能代码 Pin No. 接线模式 信号 功能代码 Pin No. 接线模式 

Pulse 14 分周输出 A相 PA 35 
位置脉波命令输入 

/Pulse 15 分周输出/A相 /PA 36 

Sign 16 分周输出 B相 PB 37 
位置符号命令输入 

/Sign 17 

IO3 

分周输出/B相 /PB 38 

分周输出 Z相 PZ 39 开集极位置命令 
电源输入 

OPC 41 IO3 
分周输出/Z相 /PZ 40 

IO4 

模拟信号接地端 AG 29,32,44 速度/转矩模拟 
命令输入 

SIN 26 
+15V电源输出端 +15V 33 

转矩控制速度限制

命令/CCW方向转
矩命令限制 

PIC 27 -15V电源输出端 -15V 34 

CW方向转矩 
命令限制 

NIC 28 

IO5 

DI电源共端 DICOM 47 

模拟监视输出 1 MON1 30 +24V电源输出 IP24 45 

模拟监视输出 2 MON2 31 
IO6 

+24V电源地端 IG24 46,48,49 

原点信号输出 ZO 43 IO2 隔离线接点 FG 50 
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一般 I/O信号机能说明 

信号名称 功能代码 模式 I/O动作功能说明 索引 
章节 

Pulse 
位置脉波命令输入 

/Pulse 

Sign 
位置符号命令输入 

/Sign 

Pe 

驱动器可接收以下三种不同的脉波命令种类： 

．脉波(Pulse)+符号(Sign) 

．正转(CCW)/反转(CW)脉波 

．AB相脉波 

5-4-1 

开集极位置命令电

源输入 
OPC Pe 

当位置命令使用开集极型式输入时，可将接脚 OPC与 IP24短路，

使用内部 24V电源及电阻。 
― 

速度模拟命令输入 S 

速度模式下输入接点 SPD1=0、SDP2=0(注)使用外部速度命令时，

输入电压范围-10V~+10V，Sn216可设定输入电压为±10V时的电

机输出速度。 

5-3-1 
5-3-2 
5-3-3 
5-3-4 

转矩模拟命令输入 

SIN 

T 
转矩模式时使用，输入电压范围-10~+10V，Tn103可设定输入电

压为±10V时的电机输出转矩。 

5-2-1 
5-2-2 

转矩控制速度 

限制命令 
T 

转矩模式下输入接点 SPD1=0、SDP2=0(注)使用外部速度限制时，

输入电压范围 0~+10V，10V所对应之速度限制为电机额定速度。 
5-2-6 

CCW方向转矩 

限制命令 

PIC 

S 

速度模式下输入接点 TLMT=1(注)使用外部转矩限制时，输入电

压范围 0~+10V，输入 10V 将限制电机 CCW 转矩在额定转矩的

300%。 

5-3-10 

CW方向转矩 

限制命令 
NIC S 

速度模式下输入接点 TLMT=1(注)使用外部转矩限制时，输入电

压范围-10~0V，输入-10V 将限制电机 CW 转矩在额定转矩的

300%。 

5-3-10 

模拟监视输出 1 MON1 ALL 
将电机现在速度依比例(±10V/1.5倍额定速度)转为电压输出。当

电机 CCW旋转时输出为正电压，反之输出为负电压。 
5-6-9 

模拟监视输出 2 MON2 ALL 
将电机现在转矩依比例(±10V/3.5倍额定转矩)转为电压输出。当

电机输出 CCW转矩时输出为正电压，反之输出为负电压。 
5-6-9 

分周输出 A相 PA 

分周输出/A相 /PA 
分周输出 B相 PB 
分周输出/B相 /PB 
分周输出 Z相 PZ 
分周输出/Z相 /PZ 

ALL 

将电机的编码器信号经分周比处理后输出。其每转输出的脉波数，

可于 Cn005进行设定。 

当 Cn004设为 1时，从电机负载端看，为 CCW旋转，A相领先

B相 90度。  

输出信号为 Line Driver方式。 

5-3-5 

原点信号输出 ZO ALL 为 Z相开集极(Open Collector)输出接点。 ― 

模拟信号接地端 AG ALL 
模拟信号接地：CN1的 Pin 26、27、28、30、31、33、34等模拟

电压脚位的接地端。 
― 

+15V电源输出端 +15V ALL 

-15V电源输出端 -15V ALL 

提供±15V输出电源(Max. 10mA)，可使用于伺服驱动器外部电压

命令。建议使用 3kΩ以上的可变电阻。 
― 

DI电源共端 DICOM ALL 数字输入电源供应共端。 ― 

+24V电源输出 IP24 ALL +24V电源输出端(Max. 0.2A)。 ― 

+24V电源地端 IG24 ALL +24V电源接地端。 ― 

隔离线接点 FG ALL 连接信号线的隔离线。 ― 
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(b) 数字 I/O信号说明： 
 

因伺服驱动器应用上之需求，各操作模式使用的数字输出入接脚机能亦不同，为了在有限

的接脚下提供更多的机能，本驱动器提供多机能接脚设定，使用者可依据应用上的需求，针对

各个脚位进行机能设定。 

其中，数字输入脚位提供 13个(Pin1~13)可规划脚位，数字输出脚位提供 4个(Pin18~21)

可规划脚位。下表为预设之数字输出入脚位及机能，相关参数设定请参考 5-6-1节。 

 

预设数字输入接脚机能及接线模式 

信号 
接脚 

代号 
功能代号 

Pin 

No. 
接线模式 信号 

接脚 

代号 
功能代号 

Pin 

No. 
接线模式 

伺服激活 DI-1 SON 1 伺服锁定 DI-8 LOK 8 

异常警报清除 DI-2 ALRS 2 紧急停止 DI-9 EMC 9 

PI/P切换 DI-3 PCNT 3 
内部速度命令 

/限制选择 1 
DI-10 SPD1 10 

CCW方向 

驱动禁止 
DI-4 CCWL 4 

内部速度命令 

/限制选择 2 
DI-11 SPD2 11 

CW方向 

驱动禁止 
DI-5 CWL 5 控制模式切换 DI-12 MDC 12 

外部转矩限制 DI-6 TLMT 6 速度命令反向 DI-13 SPDINV 13 

脉波误差量 

清除 
DI-7 CLR 7 

IO1 

― 

IO1 

 
预设数字输出接脚机能及接线模式 

信号 
接脚 

代号 
功能代号 

Pin 

No. 
接线模式 信号 

接脚 

代号 
功能代号 

Pin 

No. 
接线模式 

伺服准备完成 DO-1 RDY 18 
转矩限制中/ 

异常警报码 A0 
DO-5 LM/A0 22 

异常警报 DO-2 ALM 19 
P动作中/ 

异常警报码 A1 
DO-6 PC/A1 23 

零速度信号 DO-3 ZS 20 
驱动禁止中/ 

异常警报码 A2 
DO-7 ST/A2 24 

定位完成信号 DO-4 INP 21 

IO2 

Base Block/ 

异常警报码 A3 
DO-8 BB/A3 25 

IO2 
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数字输入机能说明 

(此说明除 CCWL及 CWL为高电位动作外，其它脚位为低电位动作，相关参数设定请参考 5-6-1节) 

信号名称 功能代号 模式 I/O动作功能说明 
索引

章节 

伺服激活 SON ALL 当 SON与 IG24短路，进入 Servo ON状态，与 IG24开
路为 Servo OFF状态。注意！开电源前务必使输入接点
SON(伺服激活)不动作，以免发生危险。 

5-6-3 
5-6-4 

异常重置 ALRS ALL 当 ALRS与 IG24短路，即解除异常造成的停止状态。 
但编码器异常、内存异常等警报则会再发出相同的警报，

请在排除异常原因之后，重置电源。 

8-1 

PI/P切换 PCNT Pi/Pe/S PCNT与 IG24短路会将速度回路控制由比例积分控制转
换为比例控制。 

5-3-11 

CCW方向 
驱动禁止 

CCWL ALL 连接 CCW过行程(over travel)检知器，正常时 CCWL与
IG24短路，与 IG24开路即表 CCW过行程发生。 

5-4-8 
5-6-3 
5-6-4 

CW方向 
驱动禁止 

CWL ALL 连接CW过行程(over travel)检知器，正常时CWL与 IG24
短路，与 IG24开路即表 CW过行程发生。 

5-4-8 
5-6-3 
5-6-4 

外部转矩限制 TLMT Pi/Pe/S 当 TLMT与 IG24短路，会将电机输出转矩限制在转矩
限制接脚(PIC、NIC)输入的命令电压范围内。 

5-3-10 

脉波误差量 
清除 

CLR Pi/Pe 当CLR与 IG24短路，清除位置偏差计数器(Position Error 
Counter)内积存脉波数。 

5-4-7 

伺服锁定 LOK S 当 LOK与 IG24短路，将速度控制模式转换为位置控制
模式以便将电机锁定在最后的位置。 

5-3-12 

紧急停止 EMC ALL 当 EMC与 IG24短路，进入紧急停止状态，立即 Servo 
OFF退出运转状态，并由 Cn008决定动态剎车是否动作。 

5-6-4 

内部速度命令 /
限制选择 1 
内部速度命令 /
限制选择 2 

SPD1 
SPD2 

S/T 内部速度设定及限制说明： 

 
“1”：表示与 IG24短路。 
“0”：表示与 IG24开路。 

SPD2 SPD1 
速度命令 

 (速度模式) 

速度限制命令 

(转矩模式) 

0 0 外部命令(SIN) 外部限制(PIC) 

0 1 Sn201 Tn105 

1 0 Sn202 Tn106 

1 1 Sn203 Tn107 

5-2-6 
5-3-1 
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数字输入机能说明 

(此说明除 CCWL及 CWL为高电位动作外，其它脚位为低电位动作，相关参数设定请参考 5-6-1节) 

信号名称 功能代号 模式 I/O动作功能说明 
索引 
章节 

控制模式切换 MDC Pe/S/T 当MDC与 IG24短路时，会将现在控制模式转成预定
的控制模式，请参照 Cn001。 

5-1 
5-6-2 

位置命令禁止 INH Pe 当 INH与 IG24短路时，位置命令输入无效(不接受外
部所送的脉波命令)。 

5-4-1 

速度命令反向 SPDINV S 在使用速度模式时，当 SPDINV与 IG24短路，所设
定的旋转速度变成反向的旋转速度。 

5-3-7 

增益切换 G-SEL Pi/Pe/S 当 G-SEL与 IG24短路，由第一段控制增益切换至第
二段控制增益 

5-3-11 

电子齿轮比分子

选择 1~2 

GN1 
GN2 

Pi/Pe 电子齿轮比分子选择说明： 

 

GN2 GN1 电子齿轮比分子 

0 0 Pn302 

0 1 Pn303 

1 0 Pn304 

1 1 Pn305 

“1”：表示与 IG24短路。 

“0”：表示与 IG24开路。 

5-4-3 

内部位置命令 

触发 

PTRG Pi 当 PTRG与 IG24短路时(上缘触发)，电机会依据接点
POS1~POS4选择相对应的位置命令进行动作。 

5-4-8 

内部位置命令 

暂停 

PHOLD Pi 当 PHOLD与 IG24短路时(上缘触发)，电机会减速停
止。 

5-4-8 

开始回到原点 SHOME Pi/Pe 当 SHOME与 IG24短路时(上缘触发)，触发原点复归
机能。 

5-4-8 

外部参考原点 ORG Pi 当 ORG与 IG24短路时(上缘触发)，伺服驱动器会以
此作为原点复归之外部参考点。 

5-4-8 
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数字输入机能说明 

(此说明除 CCWL及 CWL为高电位动作外，其它脚位为低电位动作，相关参数设定请参考 5-6-1节) 

信号名称 功能代号 模式 I/O动作功能说明 
索引 
章节 

内部位置命令

选择 1~4 
POS1 
POS2 
POS3 
POS4 

Pi 内部位置命令选择说明： 

 

“1”：表示与 IG24短路。 

“0”：表示与 IG24开路。 

POS4 POS3 POS2 POS1 内部位置命令选择 

0 0 0 0 Pn317, Pn318 

0 0 0 1 Pn320, Pn321 

0 0 1 0 Pn323, Pn324 

0 0 1 1 Pn326, Pn327 

0 1 0 0 Pn329, Pn330 

0 1 0 1 Pn332, Pn333 

0 1 1 0 Pn335, Pn336 

0 1 1 1 Pn338, Pn339 

1 0 0 0 Pn341, Pn342 

1 0 0 1 Pn344, Pn345 

1 0 1 0 Pn347, Pn348 

1 0 1 1 Pn350, Pn351 

1 1 0 0 Pn353, Pn354 

1 1 0 1 Pn356, Pn357 

1 1 1 0 Pn359, Pn360 

1 1 1 1 Pn362, Pn363 

5-4-2 

转矩命令反向 TRQINV T 在使用转矩模式时，当 TRQINV与 IG24短路，所设
定的转矩命令输出方向变成反向输出。 

5-2-4 
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数字输出机能说明 

(此说明脚位为低电位动作，相关参数设定请参考 5-6-1节) 

信号名称 功能代号 模式 I/O动作功能说明 
索引 
章节 

伺服准备完成 RDY ALL 主电源，控制电源输入正常，在没有异常警报状态时，
接脚 RDY与 IG24短路。 

― 

伺服异常 ALM ALL 在正常时，接脚 ALM与 IG24开路。驱动器出现异常
警报后，保护机能动作，接脚与 IG24成为短路。 

― 

零速度信号 ZS S 当电机速度低于 Sn215所设定之速度时，接脚 ZS与
IG24短路。 

5-3-12 

机械剎车信号 BI ALL 当 Cn008设为 1、3时，则伺服激活时，接脚 BI与 IG24
短路，伺服没有激磁时，接脚与 IG24成为开路。（此
脚位正常使用时是接到控制电机之机械剎车的继电

器）。 

5-6-4 
5-6-5 

速度到达信号 INS S 当电机速度到达 Cn007所设定速度值时，接脚 INS与
IG24短路。 

5-3-12 

定位完成信号 INP Pi/Pe 当偏差计数器的值小于 Pn307所设定的位置定位范围
时，接脚 INP与 IG24短路。 

5-4-9 

原点复归完成

信号 
HOME Pi/Pe 

当原点复归完成后，接脚 HOME与 IG24短路。 
5-4-8 

转矩限制中/ 
异常警报码 0 

LM/A0 ALL 当电机输出转矩被内部转矩限制值(Cn010&Cn011)或
是外部转矩限制命令(PIC&NIC)限制时，接脚 LM/A0
与 IG24短路。 
当异常警报发生时，此接脚为异常警报码输出 A0。 

8-1 

P动作中/ 
异常警报码 1 

PC/A1 Pe/Pi/S 当速度回路为比例(P)控制时，接脚 PC/A1与 IG24短
路。 
当异常警报发生时，此接脚为异常警报码输出 A1。 

8-1 

驱动禁止中/ 
异常警报码 2 

ST/A2 ALL 当 CCW或 CW方向驱动禁止发生时，接脚 ST/A2与
IG24短路。 
当异常警报发生时，此接脚为异常警报码输出 A2。 

8-1 

Base Block 中/
异常警报码 3 

BB/A3 ALL 当伺服电机处于未激活状态时，接脚 BB/A3与 IG24
短路。 
当异常警报发生时，此接脚为异常警报码输出 A3。 

8-1 
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(3) CN1接口电路及接线模式： 

以下将介绍 CN1各接点之接口电路，及与上位控制器接线方式。 

(a) 数字输入接口电路(IO1)： 

     数字输入接口电路可由继电器或开集极晶体管电路进行控制。继电器需选择低电流继电

器，以避免接触不良的现象。使用外部电压最大为 24V。 

使用内部 24V电源 使用外部 24V电源 

IG24

DC24V

5.6KΩ

SON

Servo Driver

i=4.3mA

IP24

DICOM

CN1-45

CN1-47

CN1-49

  

      

(b) 数字输出接口电路(IO2)： 

     使用外部电源时，请注意电源之极性，相反极性将导致驱动器损毁。数字输出为 Open 

Collector方式，外部电压最大以 24V为限，最大电流为 10mA。以负载而言，当使用继电器等

电感性负载时，需加入二极管与电感性负载并联，若二极管的极性相反时，将导致驱动器损毁。 

使用内部 24V电源 使用外部 24V电源 

IG24

RDY

DC24V

LOAD

IP24

Servo Driver

CN1-49

CN1-45

 

IG24

RDY

DC24V

LOAD

Servo Driver

CN1-49
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(c) 脉波命令输入接口电路(IO3)：  

     建议采用 Line Driver输入方式以确实传送脉波命令，最大输入命令频率为 500kpps。使用

开集极(Open Collector)输入方式，将导致输入命令频率会降低，最大输入命令频率为 200kpps。

伺服驱动器仅提供 24V电源，其它电源需自行准备。若电源极性相反时，将导致驱动器损毁。

外部电源(Vcc)最大以 24V为限，输入电流约为 8~15mA，请参考以下范例选定电阻 R。脉波命

令输入时序波形请参考 5-4-1节。 

 

差动输入脉波命令(Line Driver) 开集极输入脉波命令(Open Collector) 

 

差动命令最大输入命令频率为 500kpps 
 

开集极命令最大输入命令频率为 200kpps 

开集极输入脉波命令(使用内部 24V) 开集极输入电阻(R)选用范例 

 

开集极命令最大输入命令频率为 200kpps 

外部电源

Vcc=24V 

选用 R=2KΩ 

外部电源

Vcc=12V 

选用 R=750Ω 

外部电源

Vcc=5V 

选用 R=100Ω 
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(d) 分周输出接口电路(IO4)：  

     分周输出接口电路为 Line Driver输出方式，请于 Line Receiver输入端连接终端电阻

(R=200～330Ω)。 

分周输出接口电路(Line Driver) 

 

 

(e) 模拟输入接口电路(IO5)： 

     因驱动器内部电源，有时会载有涟波(ripple)，故尽量使用外部电源。外部电源的极性相反

时，将导致驱动器损毁。外加电源电压(Vc)最大应在 12V以下，端子输入电压不可超过 10V，

过大的输入电压将导致驱动器损毁。使用驱动器内部电源时，须选定最大电流在 10mA以下之

电阻 R(建议 R为 3KΩ以上)。 

     SIN输入阻抗：15KΩ 

     PIC输入阻抗：40KΩ 

     NIC输入阻抗：20KΩ 

 

模拟输入接口电路 
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(f) 模拟输出接口电路(IO6)： 

     模拟输出的最大驱动电流为 5mA，故量测仪器须选用阻抗(Impedance)较大之装置。 

 

模拟输入接口电路 
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2-2-2 CN2编码器信号端子说明 

(1) CN2端子配置图： 
 

(a) 省线式型编码器配置图： 
 

1 +5V 電源輸出端

3 0V 電源地端

5 A
編碼器A相
輸入

7 B
編碼器B相
輸入

9 Z
編碼器Z相
輸入

2 +5V 電源輸出端

4 0V 電源地端

6 /A
編碼器/A相
輸入

8 /B
編碼器/B相
輸入

10 /Z
編碼器/Z相
輸入

11

13

15

17

19

12

14

16

18

20 FG 隔離線接地

Pin
No.

接接

代代

功

能

 

 

   (b) 非省线型编码器配置图： 

1 +5V 電源輸出端

3 0V 電源地端

5 A
編碼器A相
輸入

7 B
編碼器B相
輸入

9 Z
編碼器Z相
輸入

2 +5V 電源輸出端

4 0V 電源地端

6 /A
編碼器/A相
輸入

8 /B
編碼器/B相
輸入

10 /Z
編碼器/Z相
輸入

11 U
編碼器U相
輸入

13 V
編碼器V相
輸入

15 W
編碼器W相
輸入

17

19

12 /U
編碼器/U相
輸入

14 /V
編碼器/V相
輸入

16 /W
編碼器/W相
輸入

18

20 FG 隔離線接地

Pin
No.

接接

代代

功

能

 

注：未使用之端子，请勿连接任何配线。 
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(2) I/O信号名称及说明： 

编码器输出 
编号及线色 

一般 
接头 

军规 
接头 

Pin 
No. 

信号名称 
功能

代码 

9线 
(省线型) 

15线 
(非省线型) 

输出 
编号 

接脚功能说明 

1 
2 

电源输出＋端 +5V 白 红 B 

3 
4 

电源输出－端 0V 黑 黑 I 

编码器用 5V电源(由驱动器提供)，电缆
在 20厘米以上时，为了防止编码器电压
降低，应各别使用 2 条电源线。而且超
过 30厘米以上时，请与供货商咨询。 

5 A 绿 绿 A 

6 
A相编码器输入 

/A 蓝 绿白 C 
编码器 A相由电机端输出至驱动器。 

7 B 红 灰 H 

8 
B相编码器输入 

/B 粉红 灰白 D 
编码器 B相由电机端输出至驱动器。 

9 Z 黄 黄 G 

10 
Z相编码器输入 

/Z 橙 黄白 E 
编码器 Z相由电机端输出至驱动器。 

11 U  棕  

12 
U相编码器输入 

/U  棕白  
使用省线型电机时，请勿作任何接线。 

13 V  蓝  

14 
V相编码器输入 

/V  蓝白  
使用省线型电机时，请勿作任何接线。 

15 W  橙  

16 
W相编码器输入 

/W  橙白  
使用省线型电机时，请勿作任何接线。 

17 
18 
19 

未使用   请勿作任何接线。 

20 隔离线接点 FG 隔离网线 F 连接信号线的隔离线。 
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2-3 控制信号标准接线图 

 
2-3-1 位置控制(Pe Mode)接线图(Line Driver) 

U

NFB

1
R1

R1

R1

R1

R1

R1

R1

R1

R1

R1

4

5

9

3

6

12

2

7

13

48IG24

PIC
AG

NIC

FG

C
N
4

PC

RS232

PC
P1

P
回生電阻

V

W

FG 編碼器

SERVO
MOTOR

C
N
2

35

36

37

38

39

40

43
48

Z0

IG24
R4

+Vc原點信號輸出

18

19

20

21

22

23

24

25

DC24V

45

49

LOAD

LOAD

LOAD

LOAD

LOAD

LOAD

LOAD

LOAD

IG24

30

31

32

MON1

AG

MON2

類比監視輸出1

類比信號地端

類比監視輸出2

33

34

+15V

- 15V

+15V電源輸出(AG間)

- 15V電源輸出(AG間)

50

*Vc最大為24V
  Vc=24V時R4為4.7KΩ
  Vc=12V時R4為2.4KΩ
  Vc= 5V時R4為1.0KΩ

驅動器內容

R2

R2
27
29
28

20KΩ

20KΩ

Pulse/CW/A Phase(+)

Pulse/CW/A Phase(-) 
Sign/CCW/B Phase(+)

Sign/CCW/B Phase(-) 

14

15
16

17
R3

R3
330Ω

330Ω

DC 24V

R

S

T

r

s

電源
濾波器

R

S

T

FG

47

45

DI-1

DI-4

DI-5

DI-9

DI-3

DI-6

DI-12

DI-2

DI-7

DI-13

DO-1

DO-2

DO-3

DO-4

DO-5

DO-6

DO-7

DO-8

分周輸出A相

分周輸出/A相

分周輸出B相

分周輸出/B相

分周輸出Z相

分周輸出/Z相

PA

/PA

PB

/PB

PZ

/PZ

伺服啟動(SON)

CCW方向驅動禁止(CCWL)

CW方向驅動禁止(CWL)

緊急停止(EMC)

PI/P切換(PCNT)

外部轉矩限制(TLMT)

控制模式切換(MDC)

異常警報清除(ALRS)

脈波誤差量清除(CLR)

位置命令禁止(INH)

CCW方向轉矩命令限制

類比信號地端

CW方向轉矩命令限制

驅動禁止中/異常警報碼2

伺服準備完成(RDY)

伺服異常(ALM)

零速度信號(ZS)

定位完成信號(INP)

轉矩限制中/異常警報碼0

P動作中/異常警報碼1

Base Block/異常警報碼3

+24V電源地端

最大工作電壓24V
最大輸出電流10mA

最大輸出電流10mA

最大輸出電流5mA

Pulse

/Pulse
Sign

/Sign

IP24

DICOM

+24V電源輸出

DI電源共端

隔離線接地端
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2-3-2 位置控制(Pe Mode)接线图(Open Collector) 

U

1
R1

R1

R1

R1

R1

R1

R1

R1

R1

R1

4

5

9

3

6

12

2

7

13

48

DI-4

DI-5

IG24

PIC
AG
NIC

FG

C
N
4

PC

RS232

PC
P1

P
回生電阻

V

W

FG 編碼器

SERVO
MOTOR

C
N
2

35

36

37

38

39

40

43
48

Z0

IG24
R4

+Vc原點信號輸出

18

19

20

21

22

23

24

25

DC24V

45

49

LOAD

LOAD

LOAD

LOAD

LOAD

LOAD

LOAD

LOAD

IG24

30

31

32

MON1

AG

MON2

類比監視輸出1

類比信號地端

類比監視輸出2

33

34

+15V

- 15V

+15V電源輸出(AG間)

- 15V電源輸出(AG間)

50

*Vc最大為24V
  Vc=24V時R4為4.7KΩ
  Vc=12V時R4為2.4KΩ
  Vc= 5V時R4為1.0KΩ

驅動器內容

Vcc

控
制

器

R2

R2
27
29
28

R3

R3
14

15
16

17

20KΩ

20KΩ

330Ω

330Ω

Pulse/CW/A Phase

Sign/CCW/B Phase

2KΩR
5

R
5

41

DI-1

DI-9

DI-3

DI-6

DI-12

DI-2

DI-7

DI-13

DO-1

DO-2

DO-3

DO-4

DO-5

DO-6

DO-7

DO-8

NFB

DC 24V

R

S

T

r

s

電源

濾波器

R

S

T

FG

47

45

伺服啟動(SON)

CCW方向驅動禁止(CCWL)

CW方向驅動禁止(CWL)

緊急停止(EMC)

PI/P切換(PCNT)

外部轉矩限制(TLMT)

控制模式切換(MDC)

異常警報清除(ALRS)

脈波誤差量清除(CLR)

位置命令禁止(INH)

CCW方向轉矩命令限制

類比信號地端

CW方向轉矩命令限制

驅動禁止中/異常警報碼2

伺服準備完成(RDY)

伺服異常(ALM)

零速度信號(ZS)

定位完成信號(INP)

轉矩限制中/異常警報碼0

P動作中/異常警報碼1

Base Block/異常警報碼3

分周輸出A相

分周輸出/A相

分周輸出B相

分周輸出/B相

分周輸出Z相

分周輸出/Z相

PA

/PA

PB

/PB

PZ

/PZ

R

R

最大工作電壓24V
最大輸出電流10mA

最大輸出電流10mA

最大輸出電流5mA

Pulse
/Pulse
Sign

/Sign

IP24

DICOM

+24V電源輸出

DI電源共端
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2-3-3 位置控制(Pi Mode)接线图 
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2-3-4 速度控制(S Mode)接线图 
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2-3-5 转矩控制(T Mode)接线图 
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第三章 面板操作说明 

3-1 驱动器面板操作说明 

本装置包含五个 LED七段显示器、四个操作按键以及两个 LED灯，如下图所示。其中，

POWER指示灯(绿色)亮时，表示本装置已经通电，可以正常运作；CHARGE指示灯(红色)亮

时，表示当关闭电源后，本装置的主电路尚有电压存在，使用者必须等到此灯全暗后才可拆装

电线。 

 

 

 

按键符号 按键名称 按键功能说明 

 

模式选择键 
(MODE键) 

1、选择本装置所提供的九种参数，每按一下会依序循环
变换参数。 

2、在设定资料画面时，按一下跳回参数选择画面。 

 

数字增加键 
(UP键) 

 

数字减少键 
(DOWN键) 

1、选择各种参数的项次。 
2、改变数字资料。 
3、同时按下 及 键，可清除异常警报状态。 

 

数据设定键 
(ENTER键) 

1、数据确认；参数项次确认。 
2、左移可调整的位数。 
3、结束设定数据。 
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当电源打开以后，可经由MODE键来选择本装置所提供的九种参数，顺序如下说明： 

步骤 操作按键 操作后LED显示画面 说明 

1 开启电源 
 

当电源开启时，进入状态显示参数。 

2 
  

按MODE键1次进入诊断参数。 

3 
  

按MODE键1次进入异常警报履历参数。 

4 
  

按MODE键1次进入系统参数。 

5 
  

按MODE键1次进入转矩控制参数。 

6 
  

按MODE键1次进入速度控制参数。 

7 
  

按MODE键1次进入位置控制参数。 

8 
  

按MODE键1次进入快捷参数。 

9 
  

按MODE键1次进入多机能接点规划参数。 

10 
  

按MODE键1次再次进入状态显示参数。如此依序循

环下去。 

 

以下提供一个设定范例，所有按键的功能皆有使用到，使用者实际操作一次即可明白各按

键的功能，例如欲设定 Sn203(内部速度命令 3)为 100rpm，请依照以下步骤操作： 

步骤 操作按键 操作后LED显示画面 说明 

1 开启电源 
 

当电源开启时，进入状态显示参数。 

2 
  

按MODE键5次进入速度控制参数。 

3 
  

按UP键2次，选择速度控制参数的项次。 

4 
  

持续按ENTER键达2秒后，进入Sn203的设定画面。 

5 
  

按ENTER键1次，左移可调整的位数(闪烁的LED)。 
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步骤 操作按键 操作后LED显示画面 说明 

6 
  

按ENTER键1次，左移可调整的位数(闪烁的LED)。 

7 
  

按DOWN键2次，将百位数3往下调整为1。 

8 
 

 

 

持续按ENTER键达2秒直到出现-SET-后，即表示目

前设定值已经储存，-SET-出现一下后马上跳回目前

的参数项次选择画面。 

 

参考上例，若在进入设定画面时，不想做任何设定调整，只要按一下MODE键即可跳回

参数选择画面。 

步骤 操作按键 操作后LED显示画面 说明 

1 开启电源 
 

当电源开启时，进入状态显示参数。 

2 
  

按MODE键5次进入速度控制参数。 

3 
  

按UP键2次，选择速度控制参数的项次。 

4 
  

持续按ENTER键达2秒后，进入Sn203的设定画面。 

5 
  

按MODE键1次，跳回参数选择画面。 

 

本装置有些参数是以十六进制显示，如果设定画面的最高位数显示 H，则代表此参数是以

十六进制设定，设定范例说明：假设 Pn365(原点复归模式设定)=0212，则显示画面为 
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本装置正负数值显示说明如下： 

正负号显示说明 正值显示 负值显示 

3000 -3000 若可设定的数值范围小于或等于 4位数，负值显示时，最

高位数会显示负数符号，例如 Sn201(内部速度命令 1)。 
  

30000 -30000 若可设定范围大于 4位数，负值显示时，所有位数的小数

点皆亮，例如 Pn317(内部位置命令 1-圈数)。 
  

 

本装置负值设定操作说明如下： 

(1)若可设定的数值范围小于或等于 4位数，例如将 Sn201(内部速度命令 1)=100设定成-100 

步骤 操作按键 操作后LED显示画面 说明 

1 开启电源 
 

当电源开启时，进入状态显示参数。 

2 
  

按MODE键5次进入速度控制参数。 

3 
  

持续按ENTER键达2秒后，进入Sn201的设定画面。 

4 
  

按ENTER键4次，将可调整的位数左移四位，亦即移

到最高位数。 

5 或 

 

 

按UP键或DOWN键1次，出现负数符号。若再按1次，

则负数符号消失。 

6 
 

 

 

持续按ENTER键达2秒直到出现-SET-后，即表示目

前设定值已经储存，-SET-出现一下后马上跳回目前

的参数项次选择画面。 
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(2)若可设定范围大于 4位数，例如将 Pn317(内部位置命令 1-圈数)=0设定成-10000 

步骤 操作按键 操作后LED显示画面 说明 

1 开启电源 
 

当电源开启时，进入状态显示参数。 

2 
  

按MODE键6次进入位置控制参数。 

3 
  

按UP键16次选择Pn317项次。 

4 
  

持续按ENTER键达2秒后，进入Pn317的设定画面。 

5 
  

按ENTER键4次，将可调整的位数左移四位。 

6 
   

按DOWN键1次，将万位数0往下调整为1，所有位数

的小数点皆亮，代表目前设定值为负值。。 

7 
 

 

 

持续按ENTER键达2秒直到出现-SET-后，即表示目

前设定值已经储存，-SET-出现一下后马上跳回目前

的参数项次选择画面。 

 

本装置可利用面板操作清除异常警报，而不需使用输入接点 ALRS来清除，操作说明如

下： 

步骤 操作按键 操作后LED显示画面 说明 

1 警报产生 
 

假设发生电压过低警报，面板闪烁显示AL-01。 

2 
 

 
 

当异常排除后，先解除输入接点SON动作(亦即解除

电机激磁状态)。 

然后同时按UP键和DOWN键，面板显示RESET一下

后马上跳回参数项次选择画面，此时异常警报正确

清除。 
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3-2 面板显示信息说明 

3-2-1 状态显示功能说明 

使用者可利用状态显示参数得知目前驱动器及电机运转的各种信息，如下说明： 

参数 

代号 
显示内容 单位 说明 

Un-01 实际电机速度 rpm 例如：显示 120，则表示目前电机速度为 120 rpm。 

Un-02 实际电机转矩 % 
以额定转矩的百分比表示。 

例如：显示 20，则表示现在电机转矩输出为额定转矩的 20％。 

Un-03 回生负荷率 % 平均回生功率输出百分比。 

Un-04 实效负荷率 % 平均功率输出百分比。 

Un-05 最大负荷率 % 实效负荷率曾出现过的最大值。 

Un-06 速度命令 rpm 例如：显示 120，则表示目前速度命令为 120 rpm。 

Un-07 位置误差量 pulse 位置命令和位置回授的差值。 

Un-08 位置回授量 pulse 电机编码器的脉波累积量。 

Un-09 外部电压命令 V 例如：显示 5.25，则表示外部电压命令为 5.25V。 

Un-10 主回路(Vdc Bus)电压 V 例如：显示 310，则表示主回路电压为 310V。 

Un-11 外部速度限制命令值 rpm 例如：显示 2000，则表示目前外部速度限制命令为 2000 rpm。 

Un-12 外部 CCW方向转矩限制命令值 % 例如：显示 100，则表示目前外部 CCW方向转矩限制命令为 100%。 

Un-13 外部 CW方向转矩限制命令值 % 例如：显示 100，则表示目前外部 CW方向转矩限制命令为 100%。 

Un-14 电机回授-旋转圈数(绝对值) rev 从电源开启后，以绝对值显示电机旋转的圈数。 

Un-15 
电机回授-旋转一圈内的脉波数

(绝对值) 
pulse 从电源开启后，以绝对值显示电机旋转一圈内的脉波数。 

Un-16 脉波命令-旋转圈数(绝对值) rev 从电源开启后，以绝对值显示脉波命令输入的圈数。 

Un-17 
脉波命令-旋转一圈内的脉波数

(绝对值) 
pulse 从电源开启后，以绝对值显示脉波命令输入一圈内的脉波数。 

Un-18 转矩命令 % 
以额定转矩的百分比表示。 

例如：显示 50，则表示现在电机转矩命令为额定转矩的 50％。 

Un-19 负载惯量比 x0.1 

当 Cn002.2=0(不使用自动增益调整机能)，显示目前 Cn025预设的

负载惯量比。 

当 Cn002.2=1(持续使用自动增益调整机能)，显示目前估测的负载

惯量比。 
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3-2-2 诊断功能说明 

使用者可利用诊断参数得知目前系统各种信息，如下说明： 

参数 
代号 

名称与机能 

dn-01 目前控制模式显示 

dn-02 输出接点信号状态 

dn-03 输入接点信号状态 

dn-04 软件版本显示 

dn-05 JOG模式操作 

dn-06 保留 

dn-07 外部电压命令偏移量自动调整 

dn-08 显示系列化机种 

 

dn-01 (目前控制模式显示) 

使用者可利用 dn-01得知目前本装置运转在哪个控制模式下，下面为控制模式与面板显示

对照表： 

控制模式 dn-01 (目前控制模式显示) 

转矩控制－T 
 

速度控制－S 
 

位置控制(外部脉波命令)－Pe 
 

位置/速度控制切换－Pe/S 
 

速度/转矩控制切换－S/T 
 

位置/转矩控制切换－Pe/T 
 

位置控制(内部位置命令) －Pi 
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dn-02 (输出接点信号状态) 

使用者可利用 dn-02得知目前输出接点信号状态，面板显示说明如下：  

 

当输出接点信号状态为低电位(与 IG24接脚短路)，则对应于此一接点的 LED会发亮；当输出

接点信号状态为高电位(与 IG24接脚开路)，则对应于此一接点的 LED不会亮。下表为 LED编

号与输出接点代号对照表，其中 DO-1~DO-4为多机能规划接点，请参阅 5-6-1来设定机能，而

DO-5~DO-8为固定机能输出接点。 

 

LED编号 输出接点代号 预设机能 

1 DO-1 RDY 

2 DO-2 ALM 

3 DO-3 ZS 

4 DO-4 INP 

5 DO-5 LM/A0 

6 DO-6 PC/A1 

7 DO-7 ST/A2 

8 DO-8 BB/A3 

注)多机能规划输出接点是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

固定机能输出接点是低电位动作。 
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dn-03 (输入接点信号状态) 

使用者可利用 dn-03得知目前输入接点信号状态，面板显示说明如下：  

 

当输入接点信号状态为低电位(与 IG24接脚短路)，则对应于此一接点的 LED会发亮；当输入

接点信号状态为高电位(与 IG24接脚开路) ，则对应于此一接点的 LED不会亮。下表为 LED

编号与输入接点代号对照表，DI-1~DI-10皆为多机能规划接点，请参阅 5-6-1来设定机能。 

 

LED编号 输入接点代号 预设机能 

1 DI-1 SON 

2 DI -2 ALRS 

3 DI -3 PCNT 

4 DI -4 CCWL 

5 DI -5 CWL 

6 DI -6 TLMT 

7 DI -7 CLR 

8 DI -8 LOK 

9 DI -9 EMC 

10 DI -10 SPD1 
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dn-04 (软件版本显示) 

使用者可利用 dn-04得知本装置目前的软件版本，面板显示说明如下：  

步骤 操作按键 操作后LED显示画面 说明 

1 开启电源 
 

当电源开启时，进入状态显示参数。 

2 
  

按MODE键1次进入诊断参数。 

3 
  

按UP键3次选择dn-04项次。 

4 
  

持续按ENTER键达2秒后，进入显示软件版本画面，

软件版本为2.00。 

5 
  

按MODE键1次，跳回参数选择画面。 

 

dn-05 (JOG模式操作) 

使用者可利用 dn-05操作 JOG运转，操作说明如下： 

注意！由于 JOG速度是依据 Sn201(内部速度命令 1)来运转，因此执行此功能前需先设定 Sn201。 

注意！不管电机是否使用输入接点 SON产生激磁，进入 JOG模式后电机会立刻激磁。 

步骤 操作按键 操作后LED显示画面 说明 

1 开启电源 
 

当电源开启时，进入状态显示参数。 

2 
  

按MODE键1次进入诊断参数。 

3 
  

按UP键4次选择dn-05项次。 

4 
  

持续按ENTER键达2秒后，进入JOG模式，电机立刻

激磁。 

5 
  

持续按UP键，电机以目前定义的正方向旋转。 

6 
  

持续按DOWN键，电机以目前定义的负方向旋转。 

7 
  

按MODE键1次，跳回参数选择画面，电机立刻解除

激磁。。 
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dn-07 (外部电压命令偏移量自动调整) 

当外部转矩或速度模拟命令输入为 0V 时，电机还是有可能会缓慢转动，使用者可以使用

dn-07自动调整修正模拟命令偏移量，自动调整步骤如下说明： 

步骤 操作按键 操作后LED显示画面 说明 

1 调整前请先将模拟命令接点SIN(CN1-26)与模拟接地接点AG(CN1-29)短路。 

2 开启电源 
 

当电源开启时，进入状态显示参数。 

3 
  

按MODE键1次进入诊断参数。 

4 
  

按UP键6次选择dn-07项次。 

5 
  

持续按ENTER键达2秒后，进入dn-07设定画面。 

6 
  

按UP键1次，数值为1表示欲执行偏移量自动调整。 

7 
 

 

 

持续按ENTER键达2秒直到-SET-出现一下后马上跳

回目前的参数项次选择画面，此时完成偏移量自动

调整设定。 

如果需要储存此偏移电压修正量，请到Tn104或

Sn217按ENTER键设定储存。 
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第四章 试运转操作说明 

    在执行试运转前，务必确认所有配线作业皆已完成。以下依序说明三阶段试运转动作与目

的，在搭配上位控制器时，将以速度控制回路(模拟电压命令)与位置控制回路(外部脉波命令)

进行说明。 

(1)无负载伺服电机试运转(参考 4-1) 

A. 伺服驱动器配线与电机安装 B. 试运转目的 

電電電電

伺伺伺伺 工工工工  

确认以下事项是否正确： 

．驱动器电源配线 

．伺服电机配线 

．编码器配线 

．伺服电机运转方向与速度 

(2)无负载伺服电机搭配上位控制器试运转(参考 4-2) 

A. 伺服驱动器配线与电机安装 B. 试运转目的 

電電電電

伺伺伺伺 工工工工

連連連連

控控控

 

确认以下事项是否正确： 

．上位控制器与伺服驱动器间控制信号配线  

．伺服电机运转方向、速度与圈数 

．剎车机能、驱动禁止机能与保护机能。 

 

(3)连接负载伺服电机搭配上位控制器试运转(参考 4-3) 

A. 伺服驱动器配线与电机安装 B. 试运转目的 

電電電電

伺伺伺伺 工工工工

連連連連

控控控

 

确认以下事项是否正确： 

．伺服电机运转方向、速度与机构行程 

．设定相关控制参数 
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4-1 无负载伺服电机试运转 

 

 
� 试运转过程中，务必将伺服电机与机台脱离，如耦合器及皮带等。 

为避免试运转过程中造成机台损伤，伺服电机务必于无负载状况下试运转。 

  

    此阶段试运转，可确认驱动器配线，当有不正确配线发生时，将导致伺服电机于试运转过

程中发生异常。 

 

1. 安装伺服电机： 

    将伺服电机固定于机台上，避免伺服电机于试运转过程中，发生跳动或移动现象。 

 

2. 检查配线： 

    检查伺服驱动器电源配线、伺服电机配线与编码器配线。于此阶段之试运转，并未用到

任何控制讯号线，请移除控制信号线(CN1)。 

 

3. 开启伺服驱动器电源： 

    开启伺服驱动器电源，如果驱动器面板显示如下，表示产生驱动禁止异常警报： 

 

 

这是因为输入接点 CCWL与 CWL皆动作(至于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅

5-6-1来设定)，由于发生此警报后，伺服驱动器无法正常运转，因此须藉由设定参数

Cn002.1=1，于试运转过程中暂时关闭驱动禁止机能，待完成第一阶段试运转后，请回复参

数 Cn002.1=0。 
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设定操作说明如下： 

步骤 操作按键 操作后LED显示画面 说明 

1 开启电源 
 

当电源开启时，进入状态显示参数。 

1 
  

按MODE键3次进入系统参数。 

2 
  

按UP键1次选择Cn002项次。 

3 
  

持续按ENTER键达2秒后，进入Cn002的设定画面。 

4 
  

按ENTER键1次，左移可调整的位数(闪烁的LED)。 

5 
  

按UP键1次，将十位数调整为1，设定为不使用输入

接点CCWL与CWL。 

6 
 

 

 

持续按ENTER键达2秒直到出现-SET-后，即表示目

前设定值已经储存，-SET-出现一下后马上跳回目前

的参数项次选择画面。 

 

    设定完成后，请重新激活电源，若仍有其它异常警报发生，表示驱动器无法正常运作，

使用者需依照 8-2(异常排除对策)，将状况排除后，再次操作驱动器，若仍无法将异常警告

信息排除，请洽当地经销商，以提供进一步的处理方式。 

 

4. 释放机械剎车： 

    当使用之伺服电机附带机械剎车时，请先完成+24V配线来释放机械剎车。若剎车未正

常释放，试运转将出现异常。 
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5. 伺服驱动器面板操作： 

       利用伺服驱动器面版操作 JOG运转，以确认伺服电机运转速度与方向是否正确。若运

转速度与方向异常时，请确认速度控制参数 Sn201(内部速度命令 1)与系统参数 Cn004(电机旋

转方向定义)是否设定正确。JOG操作说明如下： 

 

 

注意！由于 JOG速度是依据 Sn201(内部速度命令 1)来运转，因此执行此功能前需先设定 Sn201。 

注意！不管电机是否使用输入接点 SON产生激磁，进入 JOG模式后电机会立刻激磁。 

步骤 操作按键 操作后LED显示画面 说明 

1 开启电源 
 

当电源开启时，进入状态显示参数。 

2 
  

按MODE键1次进入诊断参数。 

3 
  

按UP键4次选择dn-05项次。 

4 
  

持续按ENTER键达2秒后，进入JOG模式，电机立刻

激磁。 

5 
  

持续按UP键，电机以目前定义的正方向旋转。 

6 
  

持续按DOWN键，电机以目前定义的负方向旋转。 

7 
  

按MODE键1次，跳回参数选择画面，电机立刻解除

激磁。。 
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4-2 无负载伺服电机搭配上位控制器试运转 

    此阶段试运转，可确定伺服驱动器与上位控制器之间控制信号配线是否正确，控制信号电

位是否正确。在完成此阶段试运转，即可将伺服电机与机构连接。 

 

A. 激活伺服电机： 

 请参照以下进行配线 

速度控制(Cn001=1) 位置控制(Cn001=2) 

SIN

AG

CN1-26

CN1-32

伺服驅動器

伺服馬達

M

SON

CCWL

CWL

CN1-1

CN1-4

CN1-5

CN1-45

CN1-47

CN1-48
IG24

IP24

DICOM

 

伺服驅動器

伺服馬達

M

CN1-14

CN1-15

CN1-16

CN1-17

Pulse

/Pulse

Sign

/Sign

SON

CCWL

CWL

CN1-1

CN1-4

CN1-5

CN1-45

CN1-47

CN1-48
IG24

IP24

DICOM

 

 

a. 确认无命令信号输入： 

速度控制模式下，请将速度模拟输入接点输入 0V。 

位置控制模式下，请将外部脉波命令接点 Pulse与/Pulse短接，Sign与/Sign短接。 

b. 激活 Servo ON信号： 

将伺服激活接点(SON)接至低电位，激活伺服电机，观察是否有异常讯号发生。若仍有

其它异常警报发生，使用者需依照 8-2(异常排除对策)将状况排除。 
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B. 速度控制模式试运转(Cn001=1)： 

1. 检查配线： 

    确认伺服驱动器电源与控制信号配线是否正确，确认速度模拟信号输入是否为 0V。配

线图参照如下 

SIN

AG

CN1-26

CN1-32

伺服驅動器

伺服馬達

M

SON

CCWL

CWL

CN1-1

CN1-4

CN1-5

CN1-45

CN1-47

CN1-48
IG24

IP24

DICOM

 

2. 激活伺服电机： 

    将伺服激活接点(SON)接至低电位，激活伺服电机，若伺服电机呈现缓缓转动，请执行

dn-07自动调整修正模拟命令偏移量(参考 3-2-2)。 

3. 确认电机速度与速度模拟命令输入关系： 

    逐步增加速度模拟命令电压，藉由状态参数 Un-01监视电机实际速度，观察模拟速度

命令比例器 Sn216、模拟速度命令限制 Sn218是否正确，并确认电机转向是否正确，若转向

有误，请调整系统参数 Cn004。设定完成后，将伺服激活接点(SON)接至高电位，关闭伺服

电机。 

4. 完成与上位控制器之配线： 

    确认伺服驱动器与上位控制器之配线，速度模拟讯号输入(SIN)、分周比输出(PA, /PA, 

PB, /PB, PZ, /PZ)与警报讯号等。配线图参照如下 

M

SIN

AG

CN1-26

CN1-32

伺服驅動器

伺服馬達

上

位

控

制

器

CN1-35
CN1-36
CN1-37
CN1-38
CN1-39
CN1-40

PA
/PA
PB
/PB
PZ
/PZ

}

SON

CCWL

CWL

CN1-1

CN1-4

CN1-5

CN1-45

CN1-47

CN1-48
IG24

IP24

DICOM

 

5. 确认伺服电机圈数与分周输出： 

    激活伺服电机，由上位控制器下达伺服电机旋转圈数命令，藉由状态参数 Un-14监视

电机旋转圈数，两者是否相同。若不同时，请确认系统参数编码器信号分周输出 Cn005是

否正确。设定完成后，将伺服激活接点(SON)接至高电位，关闭伺服电机。 
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C. 位置控制模式试运转(Cn001=2)： 

1. 检查配线： 

确认伺服驱动器电源与控制信号配线是否正确。配线图参照如下 

伺服驅動器

伺服馬達

M

CN1-14

CN1-15

上
位
控
制
器 CN1-16

CN1-17

Pulse

/Pulse

Sign

/Sign

SON

CCWL

CWL

CN1-1

CN1-4

CN1-5

CN1-45

CN1-47

CN1-48
IG24

IP24

DICOM

 

 

2. 设定电子齿轮比： 

    请依据伺服电机编码器规格与机台应用规格，设定所需的位置控制参数电子齿轮比

Pn302~Pn306(参考 5-4-3)。 

3. 激活伺服电机： 

将伺服激活接点(SON)接至低电位，激活伺服电机。 

4. 确认电机转向、速度与圈数： 

    由上位控制器输出低速脉波命令，使伺服电机进行低速运转，比对状态参数 Un-15电

机回授脉波数与状态参数 Un-17脉波命令数。进而下达圈数命令，比对状态参数 Un-14电

机回授旋转圈数与状态参数 Un-16脉波命令旋转圈数。若发现实际电机回授不正确时，请

调整位置控制参数电子齿轮比 Pn302~Pn306。请反复确认，直到正确为止。 

    若电机转向不正确，请确认位置控制参数脉波命令形式选择 Pn301.0与命令方向定义

Pn314。设定完成后，将伺服激活接点(SON)接至高电位，关闭伺服电机。 
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4-3 连接负载伺服电机搭配上位控制器试运转 

 

 
� 请确实依照以下步骤进行连接负载试运转。 

伺服电机在连接机台之状况下运转，于设定不当时将可能造成机台或是人员的伤害。 

 

在执行此阶段试运转前，请再次确认以下事项： 

� 请根据上位控制器及机台动作需求，设定伺服驱动器相关参数。 

� 确认伺服电机转向与速度设定，是否符合机台需求。 

 

 

 

1. 确认伺服驱动器电源关闭 

2. 连接伺服电机与负载轴： 

    伺服电机安装注意事项请参考 1-5节。 

3. 伺服驱动器增益调适： 

    请根据负载机构，参照 5-5节进行伺服增益调适。 

4. 上位控制器试运转： 

    由上位控制器下达命令，请依照 4-2节所述之动作命令，观察机台运动状况。依状况配

合控制器进行调整。 

5. 反复调适并纪录设定值： 

    反复步骤 3与 4，直到机台动作符合需求为止。确实纪录设定值，以供将来机台维护使

用。 
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第五章 控制功能 

5-1 控制模式选择 

本装置提供转矩、速度以及位置三种控制模式，除了操作单一控制模式，也可使用混合模

式来切换控制模式。以下为控制模式选择参数说明。 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

转矩控制 
0 

使用一组模拟电压命令信号控制转矩，请参阅 5-2。 

速度控制 

1 
可使用输入接点 SPD1、SPD2切换驱动器内部预先设定的

三段速度命令以及利用一组模拟电压命令信号控制速度，

请参阅 5-3-1。 

位置控制(外部脉波命令) 
2 

使用一组脉波命令信号控制位置，请参阅 5-4-1。 

位置/速度控制切换 
3 

可使用输入接点MDC切换位置和速度控制，请参阅 5-6-2。 

速度/转矩控制切换 
4 

可使用输入接点MDC切换速度和转矩控制，请参阅 5-6-2。 

位置/转矩控制切换 
5 

可使用输入接点MDC切换位置和转矩控制，请参阅 5-6-2。 

位置控制(内部位置命令) 

★Cn001 控制模式选择 

6 可使用输入接点 POS1~POS4切换驱动器内部预先设定的

十六段位置命令控制位置，请参阅 5-4-2。 

ALL 

★必须重开电源，设定值才有效 

 

以下章节会详细说明各种控制模式的控制架构、下达命令方式、命令处理以及控制增益调

整等等。 
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5-2 转矩模式 

转矩模式应用于印刷机、绕线机、注塑机等需要做转矩控制的场合。转矩回路控制方块如

下图所示： 

 

 

本装置的转矩命令输入方式是使用一组模拟电压来控制马达转矩，下图为接线图： 

 

CN1-26

CN1-29

驅動器

SIN

AG

類比轉矩命令輸入

(±10V)

CN1-50
FG

 

 

5-2-1 模拟转矩命令比例器 

配合模拟转矩命令比例器来调整电压命令相对于转矩命令的斜率。 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Tn103 
模拟转矩命令

比例器 
300 %/10V 0~300 T 

设定范例： 

(1) 若 Tn103设定 300时，表示输入电压 10V对应 300%额定转矩命令；若此时输入

电压为 5V，则对应 150%额定转矩命令。 

(2) 若 Tn103设定 200时，表示输入电压 10V对应 200%额定转矩命令；若此时输入

电压为 5V，则对应 100%额定转矩命令。 
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105

-5-10

轉矩命令(%)

輸入電壓(V)

斜率由Tn103設定

300

200

100

-300

-200

-100

 
 

5-2-2 模拟转矩命令偏移调整 

即使转矩命令为 0V，马达有可能会缓慢转动，主要因为外部模拟电压有些微偏移造成，在

这种情形下，使用者可以手动调整 Tn104来修正偏移量也可以使用自动调整(请参阅 3-2-2)。 

注意！调整前请先将模拟转矩命令接点 SIN(CN1-26)与模拟接地接点 AG(CN1-29)短路。 
 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Tn104 
模拟转矩命令

偏移调整 
0 mV -10000~10000 T 

 

轉矩命令(%)

輸入電壓(V)

偏偏偏偏偏

偏移電壓

    

轉矩命令(%)

輸入電壓(V)

偏偏偏偏偏

偏移電壓修正量
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5-2-3 转矩命令直线加减速 

如果使用者需要平滑的转矩命令，可以设定转矩命令直线加减速常数来达成平滑效果。如

果要使用此功能，要先设定 Tn101为 1开启功能。 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 不使用转矩命令直线加减速功能 ★Tn101 转矩命令加减
速方式 

1 使用转矩命令直线加减速功能 
T 

 

转矩命令直线加减速常数的定义为转矩命令由零直线上升到额定转矩的时间，示意图如下： 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

★Tn102 
转矩命令直线

加减速常数 
1 msec 1~50000 T 

★必须重开电源，设定值才有效 

轉矩命令

時間(ms)Tn102

額定轉矩命令

目前轉矩命令

 

设定范例： 

(1) 若想在 10msec到达 50%额定转矩输出，则 

20(msec)
50%

100%
10(msec)Tn102 =×=  

(2) 若想在 10msec到达 75%额定转矩输出，则 

13(msec)
75%

100%
10(msec)Tn102 =×=  
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5-2-4 转矩输出方向定义 

在转矩模式时，使用者可使用 Cn004(马达旋转方向定义)和输入接点 TRQINV定义马达旋

转方向，说明如下：注意！两种方式可以同时作用，使用者自己要确认最后的马达旋转方向定

义，以免造成混淆。 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

 转矩控制 速度控制 

0 逆时针方向旋转(CCW) 逆时针方向旋转(CCW) 

1 顺时针方向旋转(CW) 逆时针方向旋转(CCW) 

2 逆时针方向旋转(CCW) 顺时针方向旋转(CW) 

Cn004 马达旋转方向

定义(从马达负
载端看) 

CCW

CW

 
3 顺时针方向旋转(CW) 顺时针方向旋转(CW) 

S/T 

 

输入接点 TRQINV 说明 控制模式 

0 依照目前转矩命令方向旋转 

1 依照目前转矩命令方向反向旋转 
T 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，至于是高
电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

 

5-2-5 内部转矩限制设定 

在转矩控制时，使用者可依需求设定内部转矩限制值，设定如下： 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Cn010 
CCW方向转矩
命令限制值 

100 % 0~300 ALL 

Cn011 
CW 方向转矩

命令限制值 
-100 % -300~0 ALL 
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5-2-6 转矩模式的速度限制 

在转矩控制时，马达速度限制是利用输入接点 SPD1、SPD2切换以下两种方式来达成： 

(1) 内部速度限制：内部预先设定的三段速度限制。 

(2) 外部模拟命令限制：利用一组模拟电压命令信号输入到 PIC(CN1-27)来控制速度限制。 

 

请参考下表： 

输入接点 SPD2 输入接点 SPD1 速度限制命令 控制模式 

0 0 
外部模拟命令 
PIC(CN1-27)  

0 1 
内部速度限制 1 

Tn105 

1 0 
内部速度限制 2 

Tn106 

1 1 
内部速度限制 3 

Tn107 

T 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，至于是高
电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

 
下图为外部模拟速度限制命令接线图： 
 

 

 

而内部三段速度限制设定如下，设定值代表马达 CCW和 CW方向的速度限制值。 
 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Tn105 内部速度限制 1 100 rpm 0~3000 T 

Tn106 内部速度限制 2 200 rpm 0~3000 T 

Tn107 内部速度限制 3 300 rpm 0~3000 T 
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5-3 速度模式 

速度模式应用于需要精确速度控制的场合，例如编织机、钻孔机、CNC加工机。速度回路

控制方块图如下两图所示，各方块详细功能在后面章节说明。 

 

 速度命令处理单元  

 

 

 速度控制器  

內部轉矩限制

Cn010、Cn011

A/D

類比轉矩限制

速度控制器2

Sn213、Sn214

速度控制器1

Sn211、Sn212

速度回授

類比轉矩限制

轉矩控制迴路

TLMT

速度命令處理

單元
共振抑制濾波器

Cn013、Cn014

增益切換方式
Cn015~Cn024

 PCNT

                  G-SEL  
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5-3-1 选择速度命令 

本装置提供两种输入命令方式，利用输入接点 SPD1、SPD2切换以下两种方式来达成： 

(1) 内部速度命令：内部预先设定的三段速度命令。 

(2) 外部模拟命令：利用一组模拟电压命令信号输入到 SIN(CN1-26)来控制速度。 

请参考下表： 

 

输入接点 SPD2 输入接点 SPD1 速度命令 控制模式 

0 0 
外部模拟命令 
SIN(CN1-26)  

0 1 
内部速度命令 1 

Sn201 

1 0 
内部速度命令 2 

Sn202 

1 1 
内部速度命令 3 

Sn203 

S 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，至于是高
电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

 
下图为外部模拟速度命令接线图： 

 

 

而内部三段速度命令设定如下： 
 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Sn201 内部速度命令 1 100 rpm -3000~3000 S 

Sn202 内部速度命令 2 200 rpm -3000~3000 S 

Sn203 内部速度命令 3 300 rpm -3000~3000 S 
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5-3-2 模拟速度命令比例器 

配合模拟速度命令比例器来调整电压命令相对于速度命令的斜率。 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Sn216 
模拟速度命令

比例器 
3000 rpm/10V 100~4500 S 

设定范例： 

(1) 若 Sn216设定 3000时，表示输入电压 10V对应 3000rpm速度命令；若此时输入

电压为 5V，则对应 1500rpm速度命令。 

(2) 若 Sn216设定 2000时，表示输入电压 10V对应 2000rpm速度命令；若此时输入

电压为 5V，则对应 1000rpm速度命令。 

 

105

-5-10

速度命令(rpm)

輸入電壓(V)

斜率由Sn216設定

4500

3000

1500

-4500

-3000

-1500

 
 

5-3-3 模拟速度命令偏移调整 

即使模拟速度命令为 0V，马达有可能会缓慢转动，主要因为外部模拟电压有些微偏移造成，

在这种情形下，使用者可以手动调整 Sn217来修正偏移量也可以使用自动调整(请参阅 3-2-2)。 

注意！调整前请先将模拟速度命令接点 SIN(CN1-26)与模拟接地接点 AG(CN1-29)短路。 
 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Sn217 
模拟速度命令

偏移调整 
0 mV -10000~10000 S 
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速度命令(rpm)

輸入電壓(V)

偏偏偏偏偏

偏移電壓

    

速度命令(rpm)

輸入電壓(V)

偏偏偏偏偏

偏移電壓修正量

 

5-3-4 模拟速度命令限制 

使用者可以限制模拟速度命令，设定如下： 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Sn218 
模拟速度命令

限制 
3050 rpm 100~4500 S 

 

5-3-5 编码器信号分周输出 

马达的编码器信号可以经由本装置做分周处理后，输出给上位控制构成位置控制回路，示

意图如下： 

 

分分分分 編編編

CN2

CN1

伺伺伺伺伺

(速速速速)

編碼器信號

上上速速伺

(上位速速)

類比速度命令

分周輸出

 

分周处理表示将马达的编码器旋转一转所出现的脉波信号个数转换成Cn005预设的脉波信

号个数。 
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参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

★Cn005 编码器信号分周输出 
编码器一

转脉波数 
pulse 1~编码器一转脉波数 ALL 

★必须重开电源，设定值才有效 

注意！设定范围不可超过马达编码器一转脉波数 

 

分周输出的脉波信号定义如下： 

 

接脚代号 名称 接脚编号 控制模式 

PA 编码器分周输出 A相信号 CN1-35 

/PA 编码器分周输出/A相信号 CN1-36 

PB 编码器分周输出 B相信号 CN1-37 

/PB 编码器分周输出/B相信号 CN1-38 

PZ 编码器分周输出 Z相信号 CN1-39 

/PZ 编码器分周输出/Z相信号 CN1-40 

ALL 

 
 

PA

PB

PZ

90

時間

B相相相A相

PA

PB

PZ

90

時間

A相相相B相

CWCCW
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5-3-6 速度命令平滑化 

若马达因为输入命令急剧变化而产生过冲或是震动现象，可以使用本驱动器提供三种速度

命令平滑操作，使用者可依需求来决定使用哪种平滑操作。如果要使用其中一种功能，要先设

定 Sn205以开启各功能。 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 不使用速度命令加减速功能 

1 使用速度命令一次平滑加减速功能 

2 使用速度命令直线加减速功能 

Sn205 速度命令加减

速方式 

3 使用 S型速度命令加减速功能 

S 

 

以下说明三种速度命令平滑操作。 

 

(1) 速度命令一次平滑加减速： 

使用此功能必须设定 Sn205=1开启速度命令一次平滑加减速功能。 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Sn206 
速度命令一次平滑

加减速时间常数 
1 msec 1~10000 S 

 
速度命令一次平滑加减速时间常数的定义为速度由零速一次延迟上升到 63.2%速度命令的时
间，示意图如下： 

速度命令(%)

時間(ms)Sn206

100

50

速度命令

63.2
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设定范例： 

(1) 若想在 30msec到达 95%速度命令输出，则 

10(msec)
95%)-ln(1-

30(msec)
Sn206 ==  

(2) 若想在 30msec到达 75%速度命令输出，则 

22(msec)=
75%)-ln(1-

30(msec)
=Sn206  

注) ln(x)为自然对数运算符号 

 

(2) 速度命令直线加减速功能： 

使用此功能必须设定 Sn205=2开启速度命令直线加减速功能。 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Sn207 
速度命令直线

加减速常数 
1 msec 1~50000 S 

 
速度命令直线加减速常数的定义为速度由零直线上升到额定速度的时间，示意图如下： 

 

 

设定范例： 

(1) 若想在 10msec到达 50%额定速度输出，则 

20(msec)
50%

100%
10(msec)Sn207 =×=  

(2) 若想在 10msec到达 75%额定速度输出，则 

13(msec)
75%

100%
10(msec)Sn207 =×=  
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(3) S型速度命令加减速： 

使用此功能必须设定 Sn205=3开启 S型速度命令加减速功能。 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Sn207 
速度命令直线

加减速常数 
1 msec 1~50000 S 

Sn208 
S 型速度命令
加减速常数 

1 msec 1~50000 S 

Sn209 S型变速度 1 1000 rpm 0~3000 S 

Sn210 S型变速度 2 2000 rpm 0~3000 S 

 

注意！Sn207(速度命令直线加减速常数)必须小于 Sn208(S型速度命令加减速常数)才有平
滑效果。 

 

使用者藉由设定 Sn208(S型速度命令加减速常数)得到较 Sn207(速度命令直线加减速常数)

缓和的上升斜率，再经由判断 Sn209(S型变速度 1)和 Sn210(S型变速度 2)来切换这两种上升斜

率。 

 

速度命令(rpm)

時間(ms)

額定速度

速度命令

Sn207

Sn208

額定速度

S型變速度2

S型變速度1
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5-3-7 速度旋转方向定义 

在速度模式时，使用者可使用 Cn004(马达旋转方向定义)和输入接点 SPDINV定义马达旋

转方向，说明如下：注意！两种方式可以同时作用，使用者自己要确认最后的马达旋转方向定

义，以免造成混淆。 

 

使用者可依需求定义速度命令为正值时，马达旋转方向设定如下： 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

 转矩控制 速度控制 

0 逆时针方向旋转(CCW) 逆时针方向旋转(CCW) 

1 顺时针方向旋转(CW) 逆时针方向旋转(CCW) 

2 逆时针方向旋转(CCW) 顺时针方向旋转(CW) 

Cn004 马达旋转方向

定义(从马达负
载端看) 

CCW

CW

 
3 顺时针方向旋转(CW) 顺时针方向旋转(CW) 

S/T 

 

 

输入接点 SPDINV 说明 控制模式 

0 依照目前速度命令方向旋转 

1 依照目前速度命令方向反向旋转 
S 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，至于是高

电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 
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5-3-8 速度回路增益 

以下为速度控制回路相关参数，本装置提供两组速度控制器，可利用增益切换功能(请参阅

5-3-11)来切换。 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Sn211 速度回路增益 1 40 Hz 10~450 Pe/Pi/S 

Sn212 速度回路积分时间常数 1 100 
x0.2 
msec 

1~500 Pe/Pi/S 

Sn213 速度回路增益 2 40 Hz 10~450 Pe/Pi/S 

Sn214 速度回路积分时间常数 2 100 
x0.2 
msec 

1~500 Pe/Pi/S 

 

以下为本装置的速度控制器，当速度回路增益越大，或是速度回路积分时间常数越小，会

加速速度控制响应，速度回路控制增益的调整方式请详阅 5-5。 

(sec):T

Hz:K

i

v

速度迴路積分時間常數

)速度迴路增益(

⎟
⎟
⎠

⎞
⎜
⎜
⎝

⎛
+

ST

1
1K

i
v

 

5-3-9 共振抑制滤波器(Notch Filter) 

当机械刚性低时，因轴承扭转或是其它共振引起振动或噪音时，机台无法再提高控制器增

益时，本装置提供一种共振抑制滤波器(Notch Filter)来消除此现象。 

在 Cn013(共振抑制滤波器频率)输入发生振动时的频率，再配合 Cn014(共振抑制滤波器质

量因子)来调整欲抑制之频率范围，Cn014值越小则抑制之频率范围越广，使用者可依实际情况

调整。注意！Cn013设定为零时，表示不使用共振抑制滤波器。 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

★Cn013 
共振抑制滤波器

频率 
0 Hz 0~1000 Pi/Pe/S 

★Cn014 
共振抑制滤波器

品质因子 
7 X 1~100 Pi/Pe/S 

★必须重开电源，设定值才有效 
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5-3-10 速度模式的转矩限制 

在速度控制时，马达转矩限制是利用输入接点 TLMT切换以下两种方式来达成： 

(1) 内部转矩限制：使用内部预先设定的 Cn010(CCW方向转矩命令限制值)和 Cn011(CW

方向转矩命令限制值)。 

(2) 外部模拟命令：利用两组模拟电压命令信号分别输入到 PIC(CN1-27)来限制 CCW方

向转矩和 NIC(CN1-28)来限制 CW方向转矩。 

请参考下表： 

 

输入接点 TLMT 
CCW方向转矩命令 

限制来源 
CW方向转矩命令 
限制来源 

控制模式 

0 Cn010 Cn011 ALL 

1 
外部模拟命令 

PIC(CN1-27) 
外部模拟命令 

NIC(CN1-28) 
Pi/Pe/S 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，至于是高电位动作，还
是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 
 
注意！若是使用外部模拟转矩命令限制时，此模拟转矩命令限制如果大于内部转矩命令限

制，则最终以内部转矩命令限制为主。 
 

下面为内部转矩限制设定说明： 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Cn010 
CCW方向转矩
命令限制值 

100 % 0~300 ALL 

Cn011 
CW 方向转矩

命令限制值 
-100 % -300~0 ALL 

 
下图为外部模拟转矩限制命令接线图： 

CN1-27

CN1-29

驅動器

PIC

AG

CCW方向類比轉矩
限制輸入(0~10V)

CN1-50
FG

CN1-28
NIC

CW方向類比轉矩
限制輸入(-10~0V)
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5-3-11 增益切换功能 

本装置的增益切换功能分成速度回路增益 PI/P切换以及两段增益切换两种，此功能之用途

如下： 

(1) 在速度控制时，抑制加减速过冲现象。 

(2) 在位置控制时，抑制定位造成的震荡幅度，缩短整定时间。 

(3) 可以减低使用伺服锁定(Servo Lock)功能而造成之刺耳噪音。 

以下为增益切换相关参数说明。 

 

PI/P切换模式 

在使用 PI/P切换模式前，要先选择 Cn015.0(PI/P模式的切换判断种类选择)，并在相对的

参数设定 PI/P模式的切换条件，说明如下： 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 判断转矩命令是否大于 Cn016 

1 判断速度命令是否大于 Cn017 

2 判断加速度命令是否大于 Cn018 

3 判断位置误差量是否大于 Cn019 

Cn015.0 

 

PI/P模式的切换
判断种类选择 

4 利用输入接点 PCNT来切换 

Pi/Pe/S 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Cn016 
PI/P 模式的切换条
件(转矩命令) 

200 % 0~399 Pi/Pe/S 

Cn017 
PI/P 模式的切换条
件(速度命令) 

0 rpm 0~4500 Pi/Pe/S 

Cn018 
PI/P 模式的切换条
件(加速度命令) 

0 rps/s 0~18750 Pi/Pe/S 

Cn019 
PI/P 模式的切换条
件(位置误差量) 

0 pulse 0~50000 Pi/Pe/S 
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(1) 判断转矩命令来切换 PI/P模式 

当转矩命令小于 Cn016切换条件时，为 PI控制；当转矩命令大于 Cn016切换条件时，则

切换成只有 P控制，示意图如下： 

 

Cn016
PI/P模式的切換條件

(轉矩命令)

速度

P控控 P控控
PI控控 PI控控 PI控控

轉矩命令

 

 

(2) 判断速度命令来切换 PI/P模式 

当速度命令小于 Cn017切换条件时，为 PI控制；当速度命令大于 Cn017切换条件时，则

切换成只有 P控制，示意图如下： 

 

P控控
PI控控

Cn017
PI/P模式的切換條件

(速度命令)

速度

PI控控
P控控

PI控控
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(3) 判断加速度命令来切换 PI/P模式 

当加速度命令小于 Cn018切换条件时，为 PI控制；当加速度命令大于 Cn018切换条件时，

则切换成只有 P控制，示意图如下： 

 

Cn018
PI/P模式的切換條件

(加速度命令)

速度

P控控 P控控
PI控控 PI控控 PI控控

加速度命令

 

 

(4) 判断位置误差量来切换 PI/P模式 

当位置误差量小于 Cn019切换条件时，为 PI控制；当位置误差量大于 Cn019切换条件时，

则切换成只有 P控制，示意图如下： 

 

Cn019

PI/P模式的切換條件
(位置誤差量)

速度

P控控PI控控 PI控控

位置誤差量

 

 



77                    

(5) 使用输入接点 PCNT来切换 PI/P模式 

当输入接点 PCNT不动作时，为 PI控制；当输入接点 PCNT动作时，则切换成只有 P控

制，示意图如下： 

以輸入接點PCNT
來切換PI/P模式

P控控PI控控 PI控控

動動

輸入接點PCNT狀態

1

0

 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，至于

是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

 

两段增益切换模式 

在使用两段增益切换模式前，要先选择 Cn015.1(两段增益模式的切换判断种类选择)，并在

相对的参数设定两段增益模式的切换条件，此模式跟 PI/P切换模式的不同处是多了可以设定切

换延迟时间，说明如下： 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 判断转矩命令是否大于 Cn021 

1 判断速度命令是否大于 Cn022 

2 判断加速度命令是否大于 Cn023 

3 判断位置误差量是否大于 Cn024 

Cn015.1 

 

两段增益模式

的切换判断种

类选择 

4 利用输入接点 G-SEL来切换 

Pi/Pe/S 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Cn020 
两段增益模式的切

换延迟时间 
0 x0.2msec 0~10000 Pi/Pe/S 

Cn021 
两段增益模式的切

换条件(转矩命令) 
200 % 0~399 Pi/Pe/S 

Cn022 
两段增益模式的切

换条件(速度命令) 
0 rpm 0~4500 Pi/Pe/S 

Cn023 
两段增益模式的切

换条件(加速度命令) 
0 rps/s 0~18750 Pi/Pe/S 

Cn024 
两段增益模式的切

换条件(位置误差量) 
0 pulse 0~50000 Pi/Pe/S 
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注)第一段增益是由 Pn310(位置回路增益 1)、Sn211(速度回路增益 1)和 Sn212(速度回路积分

时间常数 1)组成。 

第二段增益是由 Pn311(位置回路增益 2)、Sn213(速度回路增益 2)和 Sn214(速度回路积分

时间常数 2)组成。 

 

(1) 判断转矩命令来切换两段增益模式 

当转矩命令小于 Cn021切换条件时，使用第一段增益控制；当转矩命令大于 Cn021切换条

件时，则切换成到第二段增益控制，若转矩命令再次小于 Cn021切换条件时，会依据 Cn020

切换延迟时间切换到第一段增益控制，示意图如下： 

Cn021

兩段增益模式
的切換條件

(轉矩命令)

速度

2 2

1 1 1

轉矩命令

Cn020 Cn020

 
 

(2) 判断速度命令来切换两段增益模式 

当速度命令小于 Cn022切换条件时，使用第一段增益控制；当速度命令大于 Cn022切换条

件时，则切换成到第二段增益控制，若速度命令再次小于 Cn022切换条件时，会依据 Cn020

切换延迟时间切换到第一段增益控制，示意图如下： 
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(3) 判断加速度命令来切换两段增益模式 

当加速度命令小于 Cn023切换条件时，使用第一段增益控制；当加速度命令大于 Cn023

切换条件时，则切换成到第二段增益控制，若加速度命令再次小于 Cn023切换条件时，会依据

Cn020切换延迟时间切换到第一段增益控制，示意图如下： 

 

 

 

(4) 判断位置误差量来切换两段增益模式 

当位置误差量小于 Cn024切换条件时，使用第一段增益控制；当位置误差量大于 Cn024

切换条件时，则切换成到第二段增益控制，若位置误差量再次小于 Cn024切换条件时，会依据

Cn020切换延迟时间切换到第一段增益控制，示意图如下： 
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(5) 使用输入接点 G-SEL来切换两段增益模式 

当输入接点 G-SEL不动作时，使用第一段增益控制；当输入接点 G-SEL动作时，则切换

成到第二段增益控制，若输入接点 G-SEL再次不动作时，会依据 Cn020切换延迟时间切换到

第一段增益控制，示意图如下： 

 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，至于

是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

 

5-3-12 其它速度控制功能 

本章节说明其它跟速度控制相关功能。 

速度到达功能 

当正转或是反转速度超过 Cn007(速度到达判定值)所设定的速度时，输出接点 INS动作，

说明如下： 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Cn007 速度到达判定值 1000 rpm 0~4500 S/T 

 

Cn007
速度到達判定值

速度

輸出接點INS狀態

1

0
 

注)输出接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，至于是高电

位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 
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零速度功能 

当速度低于 Sn215(零速度判定值)所设定的速度时，输出接点 ZS动作，说明如下： 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Sn215 零速度判定值 50 rpm 0~4500 S 

 

Sn215
零速度判定值

速度

輸出接點ZS狀態

1

0
 

注)输出接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，至于是高

电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

 

使用者可以设定 Sn204(零速度判定成立的动作)为 1，当零速度判定成立时，将速度命令视

为零，说明如下： 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 不作任何动作 Sn204 零速度判定成

立的动作 
1 将速度命令视为零速 

S 
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伺服锁定 

速度控制模式下，假设输入的电压命令并非 0V时，用于停止锁定伺服马达。当输入接点

LOK动作时，本装置虽然在速度控制模式下但是会暂时形成内部位置控制模式，使马达位置固

定。欲使用伺服锁定功能请参阅 5-6-1来设定使用输入接点为 LOK功能。 

5-4 位置模式 

位置模式应用于需要精密定位的系统上，例如：各式加工机、产业机械等，本装置的位置

模式命令有两种输入模式：外部脉波命令输入模式以及内部位置命令模式。外部脉波命令输入

模式是接收上位控制器输出的脉波命令来达成定位功能，而内部位置命令模式是使用者将位置

命令值设于十六组命令缓存器(Pn317~Pn364)，再规划输入接点 POS1~POS4来切换相对的位置

命令。使用者依照欲使用的模式设定 Cn001(控制模式选择)，设定方式如下： 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

位置控制(外部脉波命令) 
2 

使用一组脉波命令信号控制位置，请参阅 5-4-3。 

位置控制(内部位置命令) 

★Cn001 控制模式选择 

6 可使用输入接点切换驱动器内部预先设定的十六

段位置命令控制位置，请参阅 5-4-2。 

ALL 

★必须重开电源，设定值才有效 

 

位置回路控制方块图如下图所示，各方块详细功能在后面章节说明。 
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5-4-1 外部脉波命令模式 

此模式的脉波命令是由外部装置提供，共有三种脉波型式可供选择，各脉波型式也可规划

为正或负逻辑，使用者依照外部输入脉波命令型式设定相对应的型式，设定方式如下： 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 脉波(Pulse)+符号(Sign) 

1 正转(CCW)/反转(CW)脉波 

2 AB相脉波 x2 

★Pn301.0 

 

位置脉波命令型

式选择 

3 AB相脉波 x4 

Pe 

0 正逻辑 ★Pn301.1 

 

位置脉波命令逻

辑选择 
1 负逻辑 

Pe 

★必须重开电源，设定值才有效 

 

正逻辑 负逻辑 位置脉波命令

型式 正转命令 反转命令 正转命令 反转命令 

脉波(Pulse)+ 

符号(Sign) 
  

正转(CCW)/ 

反转(CW)脉波 
  

AB相脉波 
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脉波命令输入接口有两种分别为开极集(Open collector)及差动(Line driver)，接线方式请参

考 2-2-1，请依据以下时序规格输入脉波命令。 

脉波命令形式 脉波命令时序图 时间规格 

差动输入： 
t1, t2  ≦ 0.1µs 
t3     ＞ 3µs 
τ    ≧ 1.0µs 
(τ/T) ≦ 50% 

脉波(Pulse)+ 
符号(Sign) 

t3 t3

t2

t1
T

tt2

Pulse

Sign  

开集极输入： 
t1, t2  ≦ 0.2µs 
t3     ＞ 3µs 
τ    ≧ 2.0µs 
(τ/T) ≦ 50% 

差动输入： 
t1, t2  ≦ 0.1µs 
t3     ＞ 3µs 
τ    ≧ 1.0µs 
(τ/T) ≦ 50% 

正转(CCW)/ 
反转(CW)脉波 

t1

t2

T

t

t3

Pulse

Sign

 

开集极输入： 
t1, t2  ≦ 0.2µs 
t3     ＞ 3µs 
τ    ≧ 2.0µs 
(τ/T) ≦ 50% 

差动输入： 
t1, t2  ≦ 0.1µs 
τ    ≧ 1.0µs 
(τ/T) ≦ 50% 

AB相脉波 
t2

t1

T

t

Pulse

Sign

 

开集极输入： 
t1, t2  ≦ 0.2µs 
τ    ≧ 2.0µs 
(τ/T) ≦ 50% 

 

本装置提供一个输入接点 INH，当此接点动作频率波命令输入禁止，表示本装置不再接收

任何脉波命令，说明如下： 

 

输入接点 INH 说明 控制模式 

0 正常接收脉波命令 

1 不再接收任何脉波命令 
Pe 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动
作，至于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1
来设定。 
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5-4-2 内部位置命令模式 

此模式的命令来源是十六组命令缓存器(Pn317~Pn364)，配合规划输入接点 POS1~POS4来

切换相对应的位置命令，每组位置命令搭配一个移动速度缓存器来设定此组位置命令的移动速

度，如下表所示： 

 

位置命令 POS4 POS3 POS2 POS1 位置命令参数 移动速度参数 

圈数 Pn317 
P1 0 0 0 0 

脉波数 Pn318 
Pn319 

圈数 Pn320 
P2 0 0 0 1 

脉波数 Pn321 
Pn322 

圈数 Pn323 
P3 0 0 1 0 

脉波数 Pn324 
Pn325 

圈数 Pn326 
P4 0 0 1 1 

脉波数 Pn327 
Pn328 

圈数 Pn329 
P5 0 1 0 0 

脉波数 Pn330 
Pn331 

圈数 Pn332 
P6 0 1 0 1 

脉波数 Pn333 
Pn334 

圈数 Pn335 
P7 0 1 1 0 

脉波数 Pn336 
Pn337 

圈数 Pn338 
P8 0 1 1 1 

脉波数 Pn339 
Pn340 

圈数 Pn341 
P9 1 0 0 0 

脉波数 Pn342 
Pn343 

圈数 Pn344 
P10 1 0 0 1 

脉波数 Pn345 
Pn346 

圈数 Pn347 
P11 1 0 1 0 

脉波数 Pn348 
Pn349 
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位置命令 POS4 POS3 POS2 POS1 位置命令参数 移动速度参数 

圈数 Pn350 
P12 1 0 1 1 

脉波数 Pn351 
Pn352 

圈数 Pn353 
P13 1 1 0 0 

脉波数 Pn354 
Pn355 

圈数 Pn356 
P14 1 1 0 1 

脉波数 Pn357 
Pn358 

圈数 Pn359 
P15 1 1 1 0 

脉波数 Pn360 
Pn361 

圈数 Pn362 
P16 1 1 1 1 

脉波数 Pn363 
Pn364 

 

内部位置命令模式依 Pn316可选择绝对型和相对型两种定位型式，设定如下： 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 绝对型定位 ★Pn316 内部位置命令
模式 

1 相对型定位 
Pi 

★必须重开电源，设定值才有效 

 

分别在绝对型及相对型定位模式下，先下 10pulse位置命令之后，再下 20pulse命令，位置

路径差异图如下： 

 

位置

(pulse)

絕絕絕
位置

(pulse)

相絕絕

10

20

30

10

20

30

20

1010

10
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当使用者利用输入接点 POS1~POS4选择相对应的位置命令后，必须触发输入接点 PTRG

后，本装置才会正式接受此位置命令，马达开始运转，请参考下面时序图 

 

位置

pulse

P1

P8

P16

P4

-10

10

20

30

1

1

輸輸輸輸 SON

輸輸輸輸 POS1

輸輸輸輸 PTRG

輸輸輸輸 POS2

輸輸輸輸 POS3

輸輸輸輸 POS4

0

0

0

0

1

1

1

0 0

1

1

1

1 0

1

1

P1=10pulses,   P8=-10pulses
P16=20pulses, P4=30pulses

絕絕絕

P1 P8 P16 P4

  

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，至

于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 
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若是在位置移动过程中想暂停马达运转，只要触发输入接点 PHOLD，马达会减速停止，

当输入接点 PTRG再次触发时，马达会继续运转完剩余的脉波命令，到达输入接点 PHOLD触

发前所下达的目标位置，请参考下面时序图 

 

 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，至

于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 
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若是在位置移动过程中想忽略此位置命令并停止马达，只要触发输入接点 CLR (Pn315必

须设成 1或 2，请参考 5-4-7设定)，马达会立即停止，而尚未执行完的脉波命令会被清除，当

输入接点 PTRG再次触发时，马达会依当时 POS1~POS4所选择的位置命令运转，请参考下面

时序图 

 

 
注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代
表开关不动作，至于是高电位动作，还是低电

位动作，请参阅 5-6-1来设定。 
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5-4-3 电子齿轮比 

使用者透过电子齿轮比可以定义输入到本装置的单位脉波命令使传动装置移动任意距离，

上位控制器所产生的脉波命令不需考虑传动系统的齿轮比、减速比或是马达编码器脉波数，说

明如下： 

 

下图为伺服马达驱动滚珠螺杆传动装置，若要使工作平台移动 10mm，上位控制器需下达伺

服驱动器多少脉波命令？ 

 

 

不使用电子齿轮比功能 使用电子齿轮比功能 

1. 滚珠螺杆转一圈工作平台会移动 5mm。 

2. 若想使工作平台移动 10mm，则需要旋转滚

珠螺杆 轉25mm/rev10mm =÷ 。 

3. 而 8000pulse4rev2000pulse/ =× 命令会使

马达转一圈。 

4. 因此上位控制器需下达

16000pulserev 2rev8000pulse/ =× 命令。 

�每次移动前上位控制必须依上述步骤计算

脉波命令。 

�先设定电子齿轮比(假设定义 1脉波命令移动

1um，电子齿轮比设定方式下面章节详述) 

1. 由于 1脉波命令移动 1um。 

2. 若想使工作平台移动 10mm，则上位控制器需

下达 10000pulse1um/pulse10mm =÷ 命令。 

�只要先定义 1脉波命令移动距离和电子齿轮

比，上位控制就可以很容易决定脉波命令。 
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电子齿轮比设定步骤 

使用下列步骤决定电子齿轮比。 

 

1. 了解整体系统规格 

在决定电子齿轮比必须先得到系统规格，例如：减速比、齿轮比、负载轴心一转移动量、

滚轮直径以及马达编码器一转脉波数(请参考 1-1-2 伺服马达机种确认)。 

 

2. 定义一脉波命令移动距离 

定义上位控制器下达一脉波命令时，传动装置会移动的距离。例如：当一脉波命令移动 1um

时，如果上位控制器下达 2000个脉波命令，传动装置会移动 2mm1um/pulse2000pulse =× (前提

为电子齿轮比必需设定正确)。 

 

3. 计算电子齿轮比 

依照以下公式计算电子齿轮比。 

 

  
4

  
一脈波命令移動距離動的距離負載軸轉一圈使負載移

馬達編碼器一轉脈波數
電子齒輪比

÷
×=  

 

如果马达与负载轴之间的减速比为  m
n  (m代表马达旋转圈数，n代表负载轴旋转圈数)，则电

子齿轮比公式如下： 

 

   
n

m4
  ×

÷
×=

一脈波命令移動距離動的距離負載軸轉一圈使負載移

馬達編碼器一轉脈波數
電子齒輪比  
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4. 电子齿轮比参数设定 

将电子齿轮比约分简化，使分子和分母为均小于 50000的整数值，然后再分别将电子齿轮

比分子及分母设定到相对应参数中，说明如下： 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Pn302 电子齿轮比分子 1 1 X 1~50000 Pi/Pe 

Pn303 电子齿轮比分子 2 1 X 1~50000 Pi/Pe 

Pn304 电子齿轮比分子 3 1 X 1~50000 Pi/Pe 

Pn305 电子齿轮比分子 4 1 X 1~50000 Pi/Pe 
★Pn306 电子齿轮比分母 1 X 1~50000 Pi/Pe 

★必须重开电源，设定值才有效 

注意！电子齿轮比必须符合下列条件，否则本装置无法正常运作。 

                     020
020

1 ≤≤電子齒輪比  

 

本装置提供四组电子齿轮比分子，利用输入接点 GN1、GN2来切换到目前需要的电子齿轮

比分子，请参考下表： 

 

输入接点 GN2 输入接点 GN1 电子齿轮比分子 控制模式 

0 0 
电子齿轮比分子 1 

Pn302 

0 1 
电子齿轮比分子 2 

Pn303 

1 0 
电子齿轮比分子 3 

Pn304 

1 1 
电子齿轮比分子 4 

Pn305 

Pi/Pe 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，至于是高
电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 
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电子齿轮比设定步骤范例 

 

传动系统 设定步骤 

滚珠螺杆 

 

 

1. 了解整体系统规格： 

负载轴心(滚珠螺杆)一转移动量=5mm 

马达编码器一转脉波数=2000pulse 

2. 定义一脉波命令移动距离： 

一脉波命令移动距离=1um 

3. 计算电子齿轮比： 

5000

8000

/1/5

4/2000
  =

÷
×=
pulseumrevmm

revpulse
電子齒輪比  

4. 电子齿轮比参数设定： 

电子齿轮比分子 8000 

电子齿轮比分母 5000  

分度盘 

 

 

1. 了解整体系统规格： 

减速比=1/5 

负载轴心(分度盘)一转移动量=360 ﾟ 

马达编码器一转脉波数=2500pulse 

2. 定义一脉波命令移动距离： 

一脉波命令移动距离=0.1 ﾟ 

3. 计算电子齿轮比： 

3600

50000

1

5

pulse/1.0360

4rev/pulse2500
  =×

°÷°
×=電子齒輪比  

4. 电子齿轮比参数设定： 

电子齿轮比分子 50000 

电子齿轮比分母 3600  
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传动系统 设定步骤 

传送带 

 

 

1. 了解整体系统规格： 

减速比=1/8 

负载轴心(滚轮)一转移动量 

mm314mm1003.14 =×=  

马达编码器一转脉波数=8192pulse 

2. 定义一脉波命令移动距离： 

一脉波命令移动距离=10um 

3. 计算电子齿轮比： 

31400

262144

1

8

pulse/um10mm314

4rev/pulse8192
  =×

÷
×=電子齒輪比  

4. 电子齿轮比参数设定： 

将电子齿轮比约分简化，使分子和分母为均

小于 50000的整数值。 

电子齿轮比分子 32768 
电子齿轮比分母 3925  
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5-4-4 位置命令一次平滑加减速 

使用位置命令一次平滑加减速功能会使原本固定频率的位置脉波命令平滑化。 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

★Pn313 
位置命令一次平滑

加减速时间常数 
10 msec 0~10000 Pi/Pe 

★必须重开电源，设定值才有效 

 
位置命令一次平滑加减速时间常数的定义为位置脉波命令频率由零开始一次延迟上升到 63.2%
位置脉波命令频率的时间，示意图如下： 
 

 

设定范例： 

(1) 若想在 30msec到达 95%位置脉波命令频率输出，则 

10(msec)
95%)-ln(1-

30(msec)
Pn313 ==  

(2) 若想在 30msec到达 75%位置脉波命令频率输出，则 

22(msec)=
75%)-ln(1-

30(msec)
=Pn313  

注) ln(x)为自然对数运算符号 
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5-4-5 位置命令方向定义 

在位置模式时，使用者可使用 Pn314(位置命令方向定义)来定义马达旋转方向，设定如下： 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 顺时针方向旋转(CW) 

Pn314 位置命令方向

定义(从马达负
载端看) 

CCW

CW

 

1 逆时针方向旋转(CCW) 

★Pi 

Pe 

★必须重开电源，设定值才有效 

 

5-4-6 位置回路增益调整 

以下为位置控制回路相关参数，本装置提供两组位置控制器，可利用增益切换功能(请参阅

5-3-11)来切换。 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Pn310 位置回路增益 1 40 1/s 1~450 Pe/Pi 

Pn311 位置回路增益 2 40 1/s 1~450 Pe/Pi 

Pn312 位置回路前馈增益 0 % 0~100 Pe/Pi 

 

以下为本装置的位置控制器，当位置回路增益越大时，反应速度加快，相对缩短整定时间，

也可使用位置回路前馈增益缩短整定时间，位置回路控制增益的调整方式请详阅 5-5。 

pK

pffK

)%(:K

1/s:K

pff

p

前饋增益迴路位置

)迴路增益(位置
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5-4-7 脉波误差量清除 

在位置模式时，使用者可使用 Pn315(脉波误差量清除模式)来定义输入接点 CLR的动作方

式，设定如下： 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 当输入接点 CLR动作时，清除脉波误差量。 Pe 

1 
当输入接点 CLR触发时，取消位置命令以
中断马达运转，重设机械原点，清除脉波误

差量。 

Pi 
Pe 

Pn315 脉波误差量清除

模式 

2 
当输入接点 CLR触发时，取消位置命令以
中断马达运转，清除脉波误差量。 

Pi 

注)输入接点是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 
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5-4-8 原点复归 

原点复归模式说明 

使用原点复归功能时，可使用输入接点 ORG(外部检测器输入点)、CCWL或 CWL作为原点

參考点，亦可使用 Z脉波为原点參考点，也可选择正转或反转方向寻找，详细说明如下： 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 

原点复归启动后，马达以第一段速度正转方向寻

找原点，并以输入接点 CCWL 或 CWL 作为原
点參考点。当原点复归定位完成后，输入接点

CCWL或 CWL再次变成极限功能。使用此功能
时，Pn365.1不能设定为 1或 2。 
注意！Cn002.1(接点辅助功能—输入接点
CCWL 和 CWL 功能选择)必须设为 0。  

1 

原点复归启动后，马达以第一段速度反转方向寻

找原点，并以输入接点 CWL 或 CCWL 作为原
点參考点。当原点复归定位完成后，输入接点

CWL或 CCWL再次变成极限功能。使用此功能
时，Pn365.1不能设定为 1或 2。 
注意！Cn002.1(接点辅助功能—输入接点
CCWL 和 CWL 功能选择)必须设为 0。  

2 

原点复归启动后，马达以第一段速度正转方向寻

找原点，并以输入接点 ORG(外部检测器输入点)
作为原点參考点，若 Pn365.1=2，则不需原点參
考点直接寻找最近输入接点 ORG的上缘作为机
械原点后依 Pn365.3设定方式停止。 

3 

原点复归启动后，马达以第一段速度反转方向寻

找原点，并以输入接点 ORG(外部检测器输入点)
作为原点參考点，若 Pn365.1=2，则不需原点參
考点直接寻找最近输入接点 ORG的上缘作为机
械原点后依 Pn365.3设定方式停止。 

4 

原点复归启动后，马达以第一段速度正转方向寻

找原点，不需原点參考点直接寻找最近 Z相脉波
原点，使用此功能时必须设定 Pn365.1=2(寻找到
Z相脉波做为机械原点后依 Pn365.3设定方式停
止)。 

Pn365.0 

 

原点复归启动

后，原点寻找方

向及选择原点

参考点设定 

5 

原点复归启动后，马达以第一段速度反转方向寻

找原点，不需原点參考点直接寻找最近 Z相脉波
原点，使用此功能时必须设定 Pn365.1=2(寻找到
Z相脉波做为机械原点后依 Pn365.3设定方式停
止)。 

Pi/Pe 
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参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 

找到參考原点后，马达以第二段速折返寻找最近

的Z相脉波做为机械原点后依 Pn365.3设定方式
停止。 

1 
找到參考原点后，马达以第二段速继续向前寻找

最近的Z相脉波做为机械原点后依 Pn365.3设定
方式停止。 

Pn365.1 

 

找到原点参考

点后，寻找机械

原点之移动方

式设定 

2 

当 Pn365.0=2或 3时，寻找到输入接点 ORG的
上缘做为机械原点后依 Pn365.3设定方式停止；
当 Pn365.0=4或 5时，寻找到 Z相脉波做为机械
原点后依 Pn365.3设定方式停止。 

Pi/Pe 

0 关闭原点复归功能。 

1 

电源开启后，只有第一次启动伺服(Servo ON)会
自动执行原点复归功能。当伺服系统运转中不须

重复执行原点复归功能时，可以使用此模式省略

一个用來执行原点复归功能的输入接点。 

Pn365.2 

 

原点复归启动

模式设定 

2 
由输入接点 SHOME触发原点复归功能，在位置
模式下可随时触发输入接点 SHOME 来执行原
点复归功能。 

Pi/Pe 

0 

找到机械原点信号后，纪录此位置为机械原点

(Un-14编码器回授圈数、Un-15编码器回授脉波
数皆为零)，马达减速停止，马达停止后以第二段
速折返移动到机械原点位置。 

Pn365.3 

 

找到机械原点

后之停止模式

设定 

1 
找到机械原点信号后，纪录此位置为机械原点

(Un-14编码器回授圈数、Un-15编码器回授脉波
数皆为零)，马达减速停止。 

Pi/Pe 

 

原点復归模式设定对照表 

使用者依据不同的操作需求设定 Pn365，对应设定值必须符合下表： 

 

Pn365.0  
Pn365.1 0 1 2 3 4 5 

0       
1       
2       

其中， 表示原点复归正常动作； 表示不会执行原点复归动作 
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原点復归其它设定说明 

原点复归速度设定如下： 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Pn366 原点复归第一段高速 100 rpm 0~2000 Pi/Pe 

Pn367 原点复归第二段低速 50 rpm 0~500 Pi/Pe 

 

使用者可以设定原点复归偏移圈数/脉波数，当马达依照 Pn365(原点复归模式)找到机械原

点后，会再依照 Pn368(原点复归偏移圈数)和 Pn369(原点复归偏移脉波数)定位作为新的机械原点，

设定如下： 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Pn368 原点复归偏移圈数 0 rev -30000~30000 Pi/Pe 

Pn369 原点复归偏移脉波数 0 pulse -32767~32767 Pi/Pe 

 

原点复归启动模式时序图 

若于原点復归程序中，取消输入接点 SON(伺服启动)动作或产生任何警报时，原点復归功

能中止且输出接点 HOME(完成原点复归)不动作。 

電電電電

輸輸輸輸 SON

輸輸輸輸 RDY

原輸原原原原

輸輸輸輸 HOME

1

1

1

開啟

進輸原輸原原原原

電電電電

輸輸輸輸 SON

輸輸輸輸 RDY

原輸原原原原

輸輸輸輸 HOME

1

1

1

開啟

進輸原輸原原原原

Pn365.2=1
(電電電電電，第一一電一一一(Servo ON)會會一會行原輸原原)

Pn365.2=2
(輸輸輸輸SHOME觸觸原輸原原)

1
輸輸輸輸 SHOME

時間 時間  

注)输入/输出接点状态1代表开关动作，反之0代表开关不动作，至于是高电位动作，还是低
电位动作，请参阅5-6-1来设定。 
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原点復归之速度/位置时序图 

下表为不同 Pn365设定所对照的原点復归之速度/位置时序图： 

 
Pn365.0  

Pn365.1 0 1 2 3 4 5 

0 (1) (2) (1) (2)   
1   (3) (4)   
2   (5) (6) (7) (8) 

其中， 表示不会执行原点复归动作 
 

(1) 
Pn365.0=0或2(启动原点复归后以第一段速正转方向寻找原点參考点CCWL、CWL或ORG) 
Pn365.1=0(找到原点參考点后以第二段速折返寻找最近的Z相脉波当做机械原点) 

Pn365.2=2(输入接点SHOME启动原点复归) 
Pn365.3=0(折返到机械原点) 
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(2) 
Pn365.0=1或3(启动原点复归后以第一段速反转方向寻找原点參考点CWL、CCWL或ORG) 
Pn365.1=0(找到原点參考点后以第二段速折返寻找最近的Z相脉波当做机械原点) 

Pn365.2=2(输入接点SHOME启动原点复归) 
Pn365.3=0(折返到机械原点) 

 

 
 
(3) 

Pn365.0=2(启动原点复归后以第一段速正转方向寻找原点參考点ORG) 
Pn365.1=1(找到原点參考点后以第二段速继续向前寻找最近的Z相脉波当做机械原点) 

Pn365.2=2(输入接点SHOME启动原点复归) 
Pn365.3=0(折返到机械原点) 
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(4) 
Pn365.0=3(启动原点复归后以第一段速反转方向寻找原点參考点ORG) 
Pn365.1=1(找到原点參考点后以第二段速继续向前寻找最近的Z相脉波当做机械原点) 

Pn365.2=2(输入接点SHOME启动原点复归) 
Pn365.3=0(折返到机械原点) 

 

 
 

(5) 
Pn365.0=2(启动原点复归后以第一段速正转方向寻找原点參考点ORG) 
Pn365.1=2(寻找到原点參考点ORG上缘做为机械原点) 
Pn365.2=2(输入接点SHOME启动原点复归) 
Pn365.3=0(折返到机械原点) 
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(6) 
Pn365.0=3(启动原点复归后以第一段速反转方向寻找原点參考点ORG) 
Pn365.1=2(寻找到原点參考点ORG上缘做为机械原点) 

Pn365.2=2(输入接点SHOME启动原点复归) 
Pn365.3=0(折返到机械原点) 

 

 
 

(7) 
Pn365.0=4(启动原点复归后以第一段速正转方向寻找最近Z相脉波原点) 
Pn365.1=2(寻找到Z相脉波做为机械原点) 
Pn365.2=2(输入接点SHOME启动原点复归) 
Pn365.3=0(折返到机械原点) 
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(8) 
Pn365.0=5(启动原点复归后以第一段速反转方向寻找最近Z相脉波原点) 
Pn365.1=2(寻找到Z相脉波做为机械原点) 
Pn365.2=2(输入接点SHOME启动原点复归) 
Pn365.3=0(折返到机械原点) 
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5-4-9 其它位置控制功能 

本章节说明其它跟位置控制相关功能。 

定位完成功能 

当位置误差量低于 Pn307(定位完成判定值)所设定的脉波数时，输出接点 INP动作，说明

如下： 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Pn307 定位完成判定值 10 pulse 0~50000 Pi/Pe 

 

Pn307
定位完成判定值

速度

位置誤差量
pulse

速度命令 馬達速度

輸出接點INP狀態

1

0

 

注)输出接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，
至于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

 

位置误差过大警告功能 

当位置误差量大于 Pn308(正最大位置误差判定值)或 Pn309(负最大位置误差判定值)所设定

的脉波数时，本装置产生 AL-11(位置误差量过大警报)，设定如下： 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Pn308 
正最大位置误差

判定值 
50000 pulse 0~50000 Pi/Pe 

Pn309 
负最大位置误差

判定值 
50000 pulse 0~50000 Pi/Pe 
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5-5 伺服增益调整 

本装置包括电流控制、速度控制和位置控制三个回路，方块图如下： 

 

 

 

理论上，内层的控制回路频宽一定要高于外层，否则整个控制系统会不稳定而造成振动或

是响应不佳，因此这三个控制回路频宽的关系如下： 

电流控制回路频宽(最内层)>速度控制回路频宽(中间层)>位置控制回路频宽(最外层) 

由于本装置已经调整好电流控制回路频宽为最佳状态，使用者只需调整速度和位置控制回

路增益即可，以下说明增益调整相关参数。 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Sn211 速度回路增益 1 40 Hz 10~450 Pe/Pi/S 

Sn212 速度回路积分时间常数 1 100 
x0.2 
msec 

1~500 Pe/Pi/S 

Sn213 速度回路增益 2 40 Hz 10~450 Pe/Pi/S 

Sn214 速度回路积分时间常数 2 100 
x0.2 
msec 

1~500 Pe/Pi/S 

Pn310 位置回路增益 1 40 1/s 1~450 Pe/Pi 

Pn311 位置回路增益 2 40 1/s 1~450 Pe/Pi 

Pn312 位置回路前馈增益 0 % 0~100 Pe/Pi 

Cn025 负载惯量比 70 x0.1 0~1000 Pe/Pi/S 
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速度回路增益 

速度回路增益直接决定速度控制回路的响应频宽，在机械系统不产生振动或是噪音的前提

下，增大速度回路增益值，则速度响应会加快。 

如果 Cn025(负载惯量比)设定正确，则速度回路频宽就等于 Sn211(速度回路增益 1) 或是

Sn213(速度回路增益 2)。 

%100
)(J

)(J

M

L ×=
伺服馬達轉子慣量

量轉換到馬達軸的負載慣
負載慣量比  

 

速度回路积分时间常数 

若速度控制回路加入积分组件，可有效的消除速度稳态误差，快速反应细微的速度变化。

一般而言，在机械系统不产生振动或是噪音的前提下，减小速度回路积分时间常数，以增加系

统刚性。如果负载惯量比很大或是机械系统存在共振因子，必须确认速度回路积分时间常数够

大，否则机械系统容易产生共振。请利用以下公式得到速度回路积分时间常数： 

 

1)(2

1
51)(

速度迴路增益
速度迴路積分時間常數

Sn211
Sn212

×
×≥

π
 

 

设定范例： 

假设 Cn025(负载惯量比)设定正确，希望速度回路频宽到达 100Hz，则设定 

Sn211(速度回路增益 1)=100(Hz) 

0.2msec)(04
1002

1
51)( ×=

×
×≥

π
速度迴路積分時間常數Sn212  
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位置回路增益 

位置回路增益直接决定位置回路的反应速度，在机械系统不产生振动或是噪音的前提下，

增加位置回路增益值，以加快反应速度，缩短定位时间。一般而言，位置回路频宽不可高于速

度回路频宽，建议公式如下： 

 

5

速度迴路頻寬
位置迴路頻寬 ≤ ，假设 Cn025(负载惯量比)设定正确，则 

5

1)(
22

速度迴路增益
位置迴路頻寬

Sn211×≤×⇒ ππ  

5

1)(
21)(

速度迴路增益
位置迴路增益

Sn211
Pn310 ×≤⇒ π  

 

设定范例： 

假设 Cn025(负载惯量比)设定正确，希望速度回路频宽到达 100Hz，则设定 

Sn211(速度回路增益 1)=100(Hz) 

0.2msec)(04
1002

1
51)( ×=

×
×≥

π
速度迴路積分時間常數Sn212  

(1/s)126
5

100
21)( =×≤ π位置迴路增益Pn310  

 

位置回路前馈增益 

使用位置回路前馈增益可加快反应速度，如果前馈增益过大，有可能会造成速度过冲以及

输出接点 INP(定位完成信号)反复开启与关闭，所以调整时必须一面观察速度波形和输出接点

INP(定位完成信号)，慢慢增加前馈增益值，而且位置回路增益太大时，前馈功能效果就不明显。 
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增益调整快捷参数 

本装置提供增益调整快捷参数，将增益调整相关参数集中在快捷参数，在手动增益调整时

方便使用者操作，增加调机便利性。 

使用者进入快捷参数中只要变更欲改变的参数数值，此数值会立即写入储存并实时生效，

不须再按 Enter键储存。增益调整快捷参数如下所示： 

     

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

◆qn401 速度回路增益 1 40 Hz 10~450 Pe/Pi/S 

◆qn402 速度回路积分时间常数 1 100 
x0.2 
msec 

1~500 Pe/Pi/S 

◆qn403 速度回路增益 2 40 Hz 10~450 Pe/Pi/S 

◆qn404 速度回路积分时间常数 2 100 
x0.2 
msec 

1~500 Pe/Pi/S 

◆qn405 位置回路增益 1 40 1/s 1~450 Pe/Pi 
◆qn406 位置回路增益 2 40 1/s 1~450 Pe/Pi 
◆qn407 位置回路前馈增益 0 % 0~100 Pe/Pi 

◆不须按 Enter键，实时生效 
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5-5-1 自动增益调整 

本装置提供 ON-LINE自动增益调整功能，可以快速及准确估测负载惯量，自动调整适当的

伺服增益，设定如下： 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 不使用自动增益调整功能 Cn002.2 

 

自动增益调整设定 

1 持续使用自动增益调整功能 
Pe/Pi/S 

 

当 Cn002.2设定成 0时，不使用自动增益调整功能，必须手动调整下列相关增益调整参数。 

 

参数代号 名称 

Cn025 自动增益调整设定 

Sn211 速度回路增益 1 

Sn212 速度回路积分时间常数 1 

Sn213 速度回路增益 2 

Sn214 速度回路积分时间常数 2 

Pn310 位置回路增益 1 

Pn311 位置回路增益 2 

Pn312 位置回路前馈增益 

 

当 Cn002.2设定成 1时，表示持续使用自动增益调整功能，本装置会依照 Cn026(刚性设定)

以及所估测的负载惯量比来自动调整适当的伺服增益，观察 Un-19(负载惯量比)，当负载惯量比

收敛稳定时，使用者可以设定 Cn002.2为 0来取消自动增益调整功能，此时，本装置会立即将

估测的负载惯量比记录在 Cn025(负载惯量比)。如果本装置使用在负载变动小的场合时，建议

在 Un-19(负载惯量比)收敛稳定时，关闭自动增益调整功能。 
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自动增益调整使用条件 

本装置所提供自动增益调整功能，使用高阶控制理论 ON-LINE估测负载惯量比，使系统达

到预设的速度或位置响应频宽。 

系统必须符合下列条件，自动增益调整功能才能正常运作。 

(1) 由停止到达 2000rpm之加减速时间需小于 1秒 

(2) 运转速度需大于 200rpm 

(3) 负载惯量需小于马达本身惯量的 100倍 

(4) 外力或是惯量比变化不可过于剧烈 

 

刚性表设定 

使用自动增益调整功能时，应先依照应用场合所需增益设定刚性等级，各种应用场合所对

应的刚性设定范围如下表所示。 

 

刚性设定 

Cn026 

位置回路增益 

Pn310 [1/s] 

速度回路增益 

Sn211 [Hz] 

速度回路积分时间常数 

Sn212 [x0.2msec] 

机械 

刚性 
应用场合 

1 15 15 300 

2 20 20 225 

3 30 30 150 

藉由时规皮带、链条或齿轮驱

动的机械：大型搬运机台、输

送带。 

4 40 40 100 

5 60 60 75 

6 85 85 50 

藉由滚珠螺杆透过减速机驱动

的机械：一般工具机、机械手

臂、输送机台。 

7 120 120 40 

8 160 160 30 

9 200 200 25 

A 250 250 20 

低 

 

 

 

中 

 

 

 

 

高 

藉由滚珠螺杆直结驱动的机

械：高精度工具机、金属雕刻

机、零件插件机、IC检测机。 
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自动增益调整程序 

自动增益调整程序流程图如下所示。 

 

 

 
注)执行自动增益调整功能后(Cn002.2=1)，没有设定 Cn002.2为零，则断电不
会记忆本次估测的负载惯量比，下次开机执行自动增益调整功能时，会以当时

Cn025所设定的负载惯量比开始估测。 
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5-5-2 手动增益调整 

速度控制模式手动增益调整 

步骤 1：请依照 5-5-1(自动增益调整)设定刚性等级并得到正确的负载惯量比。 

步骤 2：如果本装置(速度控制)与上位控制器形成位置控制，先将上位控制器的位置回路增益设

定相对低值。 

步骤 3：手动调整 Sn211(速度回路增益 1)： 

先将 Sn212(速度回路积分时间常数 1)设定成比自动增益所调整后的值高，再增大速度

回路增益到不会产生振动或噪音为止。然后再将速度回路增益些微调小，增大上位控

制器的位置回路增益到不会产生振动或噪音为止。 

步骤 4：手动调整 Sn212(速度回路积分时间常数 1)： 

以不产生机械振动为前提减少速度回路积分时间常数，缩短整定时间。 

步骤 5：最后，慢慢微调速度回路增益、上位控制器的位置回路增益以及速度回路积分时间常

数，调整系统运作到最佳响应。 

 

位置控制模式手动增益调整 

步骤 1：请依照 5-5-1(自动增益调整)设定刚性等级并得到正确的负载惯量比。 

步骤 2：将 Pn310(位置回路增益 1)设定成比自动增益所调整后的值低，将 Sn212(速度回路积分

时间常数 1)设定相对高值。 

步骤 3：手动调整 Sn211(速度回路增益 1)： 

增大速度回路增益到不会产生振动或噪音为止。 

步骤 4：手动调整 Pn310(位置回路增益 1)： 

再将速度回路增益些微调小，增大位置回路增益到不会产生振动或噪音为止。 

步骤 5：手动调整 Sn212(速度回路积分时间常数 1)： 

以不产生机械振动为前提减少速度回路积分时间常数，缩短整定时间。 

步骤 6：最后，慢慢微调速度回路增益、位置回路增益以及速度回路积分时间常数，调整系统

运作到最佳响应。 
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5-5-3 改善响应特性 

本服务器提供增益切换功能和位置回路前馈增益来改善系统响应特性。注意！此两种功能

必须正确使用才能改善响应特性，否则会使响应变差。说明如下： 

 

增益切换功能 

本装置的增益切换功能分成速度回路增益 PI/P切换以及两段增益切换两种，此功能之用途

如下： 

(1) 在速度控制时，抑制加减速过冲现象。 

(2) 在位置控制时，抑制定位造成的震荡幅度，缩短整定时间。 

(3) 可以减低使用伺服锁定(Servo Lock)功能而造成之刺耳噪音。 

详细说明请参阅 5-3-11。 

 

位置回路前馈增益 

使用位置回路前馈增益可以减少位置控制的追随误差，加快反应速度。如果位置回路增益

够大的话，此功能的成效不大，因此适用于位置回路增益调不高却想要提升响应速度的系统。 

调整步骤如下： 

 

步骤 1：根据 5-5-1~5-5-2所述步骤调整速度以及位置回路。 

步骤 2：慢慢增大 Pn312(位置回路前馈增益)，同时观察输出接点 INP(定位完成信号)使之

快速输出，缩短整定时间。注意位置回路前馈增益不可过高，过高的前馈增益会

造成速度过冲以及输出接点 INP(定位完成信号)反复开启与关闭。 

 

 

 



116                    

5-6 其它功能 

5-6-1 输入/输出接点功能规划 

本装置有 13个数字输入接点功能和 4个数字输出接点功能是可规划的，说明如下： 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

 代号 接点动作功能 

01 SON 伺服启动 

02 ALRS 异常警报清除 

03 PCNT PI/P切换 

04 CCWL CCW方向驱动禁止 

05 CWL CW方向驱动禁止 

06 TLMT 外部转矩限制 

07 CLR 脉波误差量清除 

08 LOK 伺服锁定 

09 EMC 紧急停止 

10 SPD1 内部速度命令选择 1 

11 SPD2 内部速度命令选择 2 

12 MDC 控制模式切换 

13 INH 位置命令禁止 

14 SPDINV 速度命令反向 

15 G-SEL 增益切换 

16 GN1 电子齿轮比分子选择 1 

17 GN2 电子齿轮比分子选择 2 

18 PTRG 内部位置命令触发 

19 PHOLD 内部位置命令暂停 

20 SHOME 开始回到原点 

21 ORG 外部参考原点 

22 POS1 内部位置命令选择 1 

23 POS2 内部位置命令选择 2 

24 POS3 内部位置命令选择 3 

25 POS4 内部位置命令选择 4 

★Hn501.0 
★Hn501.1 

 

DI-1接脚功能 

26 TRQINV 转矩命令反向 

ALL 

★必须重开电源，设定值才有效 
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参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 
当接脚为低电位(与 IG24 接脚短
路)时，功能动作。 

★Hn501.2 

 

DI-1 接脚功能动
作电位 

1 
当接脚为高电位(与 IG24 接脚开
路)时，功能动作。 

ALL 

★必须重开电源，设定值才有效 

 

参数代号 名称 说明 控制模式 

★Hn502 DI-2接脚功能规划 
★Hn503 DI-3接脚功能规划 
★Hn504 DI-4接脚功能规划 
★Hn505 DI-5接脚功能规划 
★Hn506 DI-6接脚功能规划 
★Hn507 DI-7接脚功能规划 
★Hn508 DI-8接脚功能规划 
★Hn509 DI-9接脚功能规划 
★Hn510 DI-10接脚功能规划 
★Hn511 DI-11接脚功能规划 
★Hn512 DI-12接脚功能规划 
★Hn513 DI-13接脚功能规划 

设定方式请参考 Hn501说明 ALL 

注意！DI-1~DI-13接脚功能可以重复，但是重复功能的接脚动作电位必须相同，否则会产
生 AL-07(输入/输出接点功能规划异常警报)。 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

 代号 接点动作功能 

01 RDY 伺服准备完成 

02 ALM 伺服异常 

03 ZS 零速度信号 

04 BI 机械剎车信号 

05 INS 速度到达信号 

06 INP 定位完成信号 

★Hn514.0 
★Hn514.1 

 

DO-1接脚功能 

07 HOME 原点复归完成信号 

ALL 

0 
当功能动作时，接脚为低电位(与
IG24接脚短路)。 

★Hn514.2 

 

DO-1 接脚功能
动作电位 

1 
当功能动作时，接脚为高电位(与
IG24接脚开路)。 

ALL 

★必须重开电源，设定值才有效 
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参数代号 名称 说明 控制模式 

★Hn515 DO-2接脚功能规划 
★Hn516 DO-3接脚功能规划 
★Hn517 DO-4接脚功能规划 

设定方式请参考 Hn514说明 ALL 

注意！DO-1~DO-4接脚功能不可以重复，否则会产生 AL-07(输入/输出接点功能规划异常
警报)。 

 

5-6-2 控制模式切换 

使用者可以使用输入接点MDC来切换 Cn001所设定的控制模式，设定如下： 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

 输入接点MDC不动作 输入接点MDC动作 

3 位置控制(外部脉波命令) 速度控制 

4 速度控制 转矩控制 

★Cn001 控制模式选择 

5 位置控制(外部脉波命令) 转矩控制 

ALL 

★必须重开电源，设定值才有效 

注)输入接点是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 
 

5-6-3 接点辅助功能 

使用者可以针对输入接点 SON、CCWL和 CWL来选择是否启动对应功能，设定如下： 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 由输入接点 SON控制伺服启动。 ★Cn002.0 

 

输入接点SON功
能选择 

1 
不使用输入接点 SON 控制伺服启
动，电源开启马上启动伺服。 

ALL 

0 
由输入接点 CCWL 和 CWL 控制
CCW和 CW驱动禁止。 

Cn002.1 

 

输入接点 CCWL
和 CWL 功能选
择 

1 
不使用输入接点 CCWL 和 CWL
控制 CCW和 CW驱动禁止，忽略
CCW和 CW驱动禁止功能。 

ALL 

★必须重开电源，设定值才有效 
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5-6-4 剎车模式 

使用者可以自行设定当发生伺服关闭(Servo off)、紧急停止(EMC)、CCW/CW驱动禁止时

的剎车组合，设定如下： 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

 动态剎车 机械剎车 

0 没有 没有 

1 没有 有 

2 有 没有 

Cn008 剎车模式 

3 有 有 

ALL 

注意！当 CCW/CW发生驱动禁止时，是否使用动态剎车的设定 Cn009优先权高于 Cn008，
也就是假设 Cn008设定为 0或 1(没有动态剎车)而 Cn009设定为 1(有动态剎车)，最后还是会使
用动态剎车。 

 

5-6-5 机械剎车时序 

当伺服系统为垂直负载时，为了防止负载在电源关闭时因重力而产生位移，一般会使用附

有机械剎车的伺服马达，本装置提供输出接点 BI来控制机械剎车是否动作，再配合 Cn003(机

械剎车信号输出时间)来控制机械剎车时序，说明如下： 

接线图 
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机械剎车时序 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Cn003 
机械剎车信号输出

时间 
0 msec -2000~2000 ALL 

注意！Cn008(剎车模式)必须设为 1或是 3。 
     当伺服系统为垂直负载时，请设定 Cn003 为正值。  

 

(1) Cn003(机械剎车信号输出时间)为正值： 

当输入接点 SON动作时，马上伺服激磁，等超过 Cn003设定的时间后，输出接点 BI才

动作(解除机械剎车)； 

当输入接点 SON不动作时，输出接点 BI也不动作(启动机械剎车)，等超过 Cn003设定

的时间后才解除伺服激磁。 

(2) Cn003(机械剎车信号输出时间)为负值： 

当输入接点 SON动作时，输出接点 BI马上动作(解除机械剎车)，等超过 Cn003设定的

时间后才伺服激磁； 

当输入接点 SON不动作时，马上解除伺服激磁，等超过 Cn003设定的时间后，输出接

点 BI才不动作(启动机械剎车)。 

 

 

注)输入/输出接点状态1代表开关动作，反之0代表开关不动作，至于是高电位动作，还是低
电位动作，请参阅5-6-1来设定。 
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5-6-6 CW/CCW驱动禁止方式 

当发生 CW/CCW驱动禁止时，马达减速停止方式设定如下： 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 
伺服马达依预设转矩限制 (Cn010、
Cn011)减速停止。 

1 
伺服马达依预设转矩限制 (Cn010、
Cn011)减速停止，并使用动态剎车(优先
权高于 Cn008)。 

★Cn009 CW/CCW驱动禁
止方式 

2 伺服马达依±300%转矩限制减速停止。 

ALL 

★必须重开电源，设定值才有效 

注意！当 CCW/CW发生驱动禁止时，是否使用动态剎车的设定 Cn009优先权高于 Cn008，
也就是假设 Cn008设定为 0或 1(没有动态剎车)而 Cn009设定为 1(有动态剎车)，最后还是会使
用动态剎车。 
 

5-6-7 外部回生电阻的选用 

当伺服马达运转在发电机模式时，电能会由马达流向驱动器，称为回生电力。以下使用情

况，会使伺服马达运转在发电机(回生)模式： 

(1) 伺服马达在加减速运转时，由减速到停止期间。 

(2) 应用于垂直负载时。 

(3) 由负载端驱动伺服马达运转时。 

此回生电力会由驱动器的主回路滤波电容吸收，但是回生电力过多时，滤波电容无法承受

时，必须使用回生电阻来消耗多余的回生电能。本装置内建回生电阻规格如下： 

 

内建回生电阻规格 
驱动器机种 

电阻值(Ω) 功率(W) 

内建回生电阻可消

耗的回生电力(W) 
(平均值) 

最小容许电阻值 

(Ω) 

JSDA-15 50 60 24 50 
JSDA-20 50 60 24 41 
JSDA-30 25 60 24 23 
JSDA-50 20 200 80 15 
JSDA-75 12.5 200 80 9 

注意！可消耗的回生电力(平均值)为内建回生电阻额定功率的 40%。 
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 本装置所内建的回生电阻足以消耗一般的加减速运转或是垂直负载所产生的回生电力，但

是在负载端驱动伺服马达运转的场合，使用者必须自行外加回生电阻，否则本装置无法正常运

作。 

安装外部回生电阻时，请确认其电阻值与本装置之内建电阻值相同。如果是利用多个小功

率之回生电阻并联，以增加回生电阻功率(W)时，请确定整体电阻值必须大于上表中所列的最

小容许值。 

 

外部回生电阻功率设定 

使用外部回生电阻时，必须正确在 Cn012设定所选用回生电阻的功率。 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Cn012 
外部回生电阻

功率设定 
60 W 0~10000 ALL 

 

外部回生电阻接线 

使用者必须自行准备回生电阻，安装时务必拆掉 TB1端子的 PC接点和 P1接点之间接线，

然后在 P1接点和 PC接点之间串接回生电阻，基于安全考虑，建议使用附有热敏开关的电阻。 

接线示意图如下： 

 

由于回生电阻在消耗回生电力时，会产生 100°C以上高温，请务必小心冷却，在连接回生

电阻的电线请使用耐热不易燃的线材，并确认回生电阻没有碰触任何物品。 
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计算外部回生电阻所需功率 

如果伺服马达负载为水平轴时，请利用下面说明方式快速决定是否需要外接回生电阻。下

表为马达空载容许运转频度，此容许频度定义为马达空载速度由零速到额定速度，再由额定速

度到零速，在此连续加减速过程时，内部回生电阻可以承受马达空载的容许运转频度所产生的

回生电力。 

 

驱动器形式 马达型号 空载容许运转频度(次/分) 主电容可吸收电能 CE (J) 

TSB07301 433 

TSC06201 1775 TSTA-15 

TSC06401 1004 

6 

TSB08751 118 

TSC06401 1004 

TSC06751 321 

TSB13551A 411 

TSTA-20 

TSB13551H 186 

9 

TSC06751 321 

TSB13102A 213 

TSB13102B 102 

TSB13102H 95 

TSB13152A 145 

TSB13152B 73 

TSTA-30 

TSB13152C 45 

13 

TSB13152A 484 

TSB13152B 245 

TSB13152C 152 
TSTA-50 

TSB13202B 178 

13 

TSB13302B 121 
TSTA75

TSB13302C 79 
18 
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使用者利用下面公式依照马达实际的负载及运转速度计算出容许运转频度。 

 

2)(×
)+(1

=)/(
最大運轉速度

額定速度空載容許運轉頻度
分次容許運轉頻度

α

 

其中， 馬達慣量負載慣量 /=α 。 

如果马达实际的运转频度大于计算的容许频度时，则需要外接回生电阻，请以下面说明计

算出外部回生电阻所需功率：(忽略马达线圈阻抗及电力电路消耗的电能) 

Dt

T

LT

rmω

 
步骤 项目 公式 符号说明 

1 求出伺服系统之转动电能。 182/= 2
rmTM ωJE  

ME ：伺服系统之转动电能(J) 

TJ ：转换到马达负载端总惯量( 2• mkg ) 

rmω ：马达转动速度(rpm) 

2 求出减速期间负载所消耗电能。 DLrmL tTωπE )60/(=  

LE ：减速期间负载所消耗电能(J) 

LT ：负载转矩(Nm) 

Dt ：从减速到停止的时间(s) 

3 查出主电容可吸收电能。 CE 查上表 CE ：主电容可吸收电能(J) 

4 求出回生电阻需要消耗的电能。 )+(-= CLMR EEEE  RE ：回生电阻需要消耗的电能(J) 

5 求出回生电阻所需功率。 4.0/)/(= TEP RR  RP ：回生电阻所需功率(W) 

T ：伺服系统运转周期(s) 

注 1)求出 RP 的公式中的 0.4代表回生电阻负载使用率为 40%。 

注 2)如果无法求出 LE ，请令 0=LE 继续计算。 
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假使伺服系统持续使用在回生模式下，也就是马达输出转矩与运转方向相反时，负载能量

会大量回灌到驱动器，在此场合下请在上述计算步骤 4之前加入下列项目，以求出外部回生电

阻所需功率： 

项目 公式 符号说明 

求出连续回生模式期间伺服系统

之转动电能 
GGGrmG tTωπE ,)60/(=  

GE ：回生模式期间伺服系统之转动电能(J) 

Grmω , ：回生模式期间马达转动速度(rpm) 

GT ：回生模式期间负载转矩(Nm) 

Gt ：回生模式的时间(s) 

步骤 4的公式变成： GCLMR EEEEE +)+(-= 。 

 

5-6-8 风扇运转设定 

使用者可以依照需求设定风扇运转状态，设定如下： 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 感温自动运转 

1 伺服启动时运转 

2 持续运转 

Cn031 风扇运转设定 
(只适用于 JSDA-50和

JSDA-75) 

3 停止运转 

ALL 



126                    

5-6-9 模拟监视 

本装置提供两个模拟信号来监视马达运转状态，设定如下： 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

 
模拟监视输出 1 

MON1 
模拟监视输出 2 

MON2 

0 
实际速度 
(1.5倍额定值/±10V) 

转矩命令 
(3.5倍额定值/±10V) 

1 实际速度 
速度命令 
(1.5倍额定值/±10V) 

2 实际速度 
转子位置 
(0~360∘机械角/±10V) 

3 实际速度 
位置脉波误差 
(±16~16368pulse/±10V) 

Cn006 模拟监视输出选择 

4 实际速度 
U相电流 
(3.5倍额定值/±10V) 

ALL 

 

下图为模拟监视输出接线图： 

 

CN1-30

CN1-32

驅動器

MON1

AG

類比監視輸出1

(±10V)

CN1-50
FG

CN1-31
MON2

類比監視輸出2

(±10V)
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当模拟监视输出电压有偏移产生时，使用者可以手动调整 Cn027、Cn028来修正偏移量，

设定如下： 

 

参数代号 名称 默认值 单位 设定范围 控制模式 

Cn027 
模拟监视 1 
输出偏移调整 

4 x40mV -250~250 ALL 

Cn028 
模拟监视 2 
输出偏移调整 

4 x40mV -250~250 ALL 

 

     
 

5-6-10 参数重置 

使用此功能可以使所有参数回复成出厂默认值，当设定为 1时，必须重开电源使参数重置

设定如下： 

 

参数代号 名称 设定 说明 控制模式 

0 不作用 ★Cn029 参数重置 

1 所有参数回复成出厂默认值 
ALL 

★必须重开电源，设定值才有效 
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第六章 参数功能 

6-1 参数群组说明 

本装置的参数分成九大类，定义如下： 

代号 说明 

Un-xx 状态显示参数 

dn-xx 诊断参数 

AL-xx 异常警报履历参数 

Cn-xx 系统参数 

Tn1xx 转矩控制参数 

Sn2xx 速度控制参数 

Pn3xx 位置控制参数 

qn4xx 快捷参数 

Hn5xx 多功能接点规划参数 

注)xx代表此参数群组的项次。 

 

适用控制模式代号说明 

代号 适用控制模式 

ALL 各种控制 

Pi 位置控制(内部位置命令) 

Pe 位置控制(外部脉波命令) 

S 速度控制 

T 转矩控制 

 

参数设定生效符号说明 

符号 生效方式 

★ 须重开电源，设定值才有效。 

◆ 不须按Enter键，更改设定值后实时生效。 
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6-2 参数功能表 

系统参数 

参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

控制模式选择 

设定 说明 

0 转矩控制 

1 速度控制 

2 位置控制(外部脉波命令) 

5-1 

3 位置/速度控制切换 

4 速度/转矩控制切换 

5 位置/转矩控制切换 

★Cn001 

6 位置控制(内部位置命令) 

2 X 0 

│ 

6 

ALL 

5-6-2 

接点辅助功能—输入接点 SON功能选择 

设定 说明 

0 由输入接点 SON控制伺服启动。 

★Cn002.0 

 

1 
不使用输入接点 SON控制伺服启动，电源开启马上

启动伺服。 

0 X 0 

│ 

1 

接点辅助功能—输入接点 CCWL 和 CWL功能选择 

设定 说明 

0 
由输入接点CCWL和CWL控制 CCW和 CW驱动

禁止。 

Cn002.1 

 

1 
不使用输入接点 CCWL和 CWL控制 CCW和 CW

驱动禁止，忽略 CCW和 CW驱动禁止功能。 

0 X 0 

│ 

1 

ALL 5-6-3 

自动增益调整设定 

设定 说明 

0 不使用自动增益调整功能 

Cn002.2 

 

1 持续使用自动增益调整功能 

0 X 0 

│ 

1 

Pi 

Pe 

S 

5-5-1 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

机械剎车信号输出时间 Cn003 
时序图如下： 

 

 
注)输入/输出接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不

动作，至于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1

来设定。 

0 msec -2000 

│ 

2000 

ALL 5-6-5 

马达旋转方向定义(从马达负载端看) 

CCW

        

CW

 

当转矩或是速度命令为正值时，从马达负载端看的旋转方向

设定如下： 

说明 
设定 

转矩控制 速度控制 

0 逆时针方向旋转(CCW) 逆时针方向旋转(CCW) 

1 顺时针方向旋转(CW) 逆时针方向旋转(CCW) 

2 逆时针方向旋转(CCW) 顺时针方向旋转(CW) 

Cn004 

3 顺时针方向旋转(CW) 顺时针方向旋转(CW) 

0 X 0 

│ 

3 

S 

T 

5-2-4 

5-3-7 

编码器信号分周输出 ★Cn005 

分周处理表示将马达的编码器旋转一转所出现的脉波信号

个数转换成 Cn005预设的脉波信号个数。 

例：马达编码器为一转 2000pulse输出，若是想获得 1000pulse

的分周输出，请直接设定 Cn005=1000即可。 

编码器一

转脉波数 

pulse 1 

│ 

编码器

一转脉

波数 

ALL 5-3-5 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

模拟监视输出选择 

说明 

设定 模拟监视输出 1 

MON1 

模拟监视输出 2 

MON2 

0 
实际速度 

(1.5倍额定值/±10V) 

转矩命令 

(3.5倍额定值/±10V) 

1 实际速度 
速度命令 

(1.5倍额定值/±10V) 

2 实际速度 
转子位置 

(0~360∘机械角/±10V) 

3 实际速度 
位置脉波误差 

(±16~16368pulse/±10V) 

Cn006 

4 实际速度 
U相电流 

(3.5倍额定值/±10V) 

2 X 0 

│ 

4 

ALL 5-6-9 

速度到达判定值 Cn007 

当正转或是反转速度超过 Cn007(速度到达判定值)所设定的

速度时，输出接点 INS动作。 

1000 rpm 0 

│ 

4500 

S 

T 

5-3-12 

剎车模式 

伺服关闭(Servo off)、紧急停止(EMC)、CCW/CW驱动禁止

时的剎车组合。 

设定 说明 

 动态剎车 机械剎车 

0 没有 没有 

1 没有 有 

2 有 没有 

Cn008 

3 有 有 

2 X 0 

│ 

3 

ALL 5-6-4 

CW/CCW驱动禁止方式 

设定 说明 

0 伺服马达依预设转矩限制(Cn010、Cn011)减速停止。 

1 
伺服马达依预设转矩限制(Cn010、Cn011)减速停止，

并使用动态剎车(优先权高于 Cn008)。 

★Cn009 

2 伺服马达依±300%转矩限制减速停止。 

0 X 0 

│ 

2 

ALL 5-6-6 

CCW方向转矩命令限制值 Cn010 

例：若要以二倍额定转矩限制 CCW方向的转矩命令时，令

Cn010=200。 

100 % 0 

│ 

300 

ALL 5-2-5 

5-3-10 

CW方向转矩命令限制值 Cn011 

例：若要以二倍额定转矩限制 CW 方向的转矩命令时，令

Cn011=-200。 

-100 % -300 

│ 

0 

ALL 5-2-5 

5-3-10 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

外部回生电阻功率设定 Cn012 

请依照 5-6-7 来选择外部回生电阻并将所选择的外部电阻功

率值正确设定在 Cn012。 

60 W 0 

│ 

10000 

ALL 5-6-7 

共振抑制滤波器频率 ★Cn013 

若想要消除共振等而引起振动或噪音时，请在 Cn013输入发

生振动时的频率。 

0 Hz 0 

│ 

1000 

Pi 

Pe 

S 

5-3-9 

共振抑制滤波器品质因子 ★Cn014 

用来调整欲抑制之频率范围，Cn014值越小则抑制之频率范

围越广，使用者可依实际情况调整。 

7 X 1 

│ 

100 

Pi 

Pe 

S 

5-3-9 

PI/P模式的切换判断种类选择 

设定 说明 

0 判断转矩命令是否大于 Cn016 

1 判断速度命令是否大于 Cn017 

2 判断加速度命令是否大于 Cn018 

3 判断位置误差量是否大于 Cn019 

Cn015.0 

 

4 利用输入接点 PCNT来切换 

4 X 0 

│ 

4 

两段增益模式的切换判断种类选择 

设定 说明 

0 判断转矩命令是否大于 Cn021 

1 判断速度命令是否大于 Cn022 

2 判断加速度命令是否大于 Cn023 

3 判断位置误差量是否大于 Cn024 

Cn015.1 

 

4 利用输入接点 G-SEL来切换 

4 X 0 

│ 

4 

Pi 

Pe 

S 

5-3-11 

PI/P模式的切换条件(转矩命令) Cn016 

先设定 Cn015.0=0，当转矩命令小于 Cn016切换条件时，为

PI 控制；当转矩命令大于 Cn016 切换条件时，则切换成只

有 P控制。 

200 % 0 

│ 

399 

Pi 

Pe 

S 

5-3-11 

PI/P模式的切换条件(速度命令) Cn017 

先设定 Cn015.0=1，当速度命令小于 Cn017切换条件时，为

PI 控制；当速度命令大于 Cn017 切换条件时，则切换成只

有 P控制。 

0 rpm 0 

│ 

4500 

Pi 

Pe 

S 

5-3-11 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

PI/P模式的切换条件(加速度命令) Cn018 

先设定 Cn015.0=2，当加速度命令小于 Cn018切换条件时，

为 PI控制；当加速度命令大于 Cn018切换条件时，则切换

成只有 P控制。 

0 rps/s 0 

│ 

18750 

Pi 

Pe 

S 

5-3-11 

PI/P模式的切换条件(位置误差量) Cn019 

先设定 Cn015.0=3，当位置误差量小于 Cn019切换条件时，

为 PI控制；当位置误差量大于 Cn019切换条件时，则切换

成只有 P控制。 

0 pulse 0 

│ 

50000 

Pi 

Pe 

S 

5-3-11 

两段增益模式的切换延迟时间 Cn020 

使用两段增益模式时，可设定从第二段增益切换到第一段增

益的延迟时间。 

0 x02 

msec 

0 

│ 

10000 

Pi 

Pe 

S 

5-3-11 

两段增益模式的切换条件(转矩命令) Cn021 

先设定 Cn015.1=0，当转矩命令小于 Cn021切换条件时，使

用第一段增益控制；当转矩命令大于 Cn021切换条件时，则

切换成到第二段增益控制，若转矩命令再次小于 Cn021切换

条件时，会依据 Cn020 切换延迟时间切换到第一段增益控

制。 

200 % 0 

│ 

399 

Pi 

Pe 

S 

5-3-11 

两段增益模式的切换条件(速度命令) Cn022 

先设定 Cn015.1=1，当速度命令小于 Cn022切换条件时，使

用第一段增益控制；当速度命令大于 Cn022切换条件时，则

切换成到第二段增益控制，若速度命令再次小于 Cn022切换

条件时，会依据 Cn020 切换延迟时间切换到第一段增益控

制。 

0 rpm 0 

│ 

4500 

Pi 

Pe 

S 

5-3-11 

两段增益模式的切换条件(加速度命令) Cn023 

先设定 Cn015.1=2，当加速度命令小于 Cn023切换条件时，

使用第一段增益控制；当加速度命令大于 Cn023 切换条件

时，则切换成到第二段增益控制，若加速度命令再次小于

Cn023切换条件时，会依据 Cn020切换延迟时间切换到第一

段增益控制。 

0 rps/s 0 

│ 

18750 

Pi 

Pe 

S 

5-3-11 

两段增益模式的切换条件(位置误差量) Cn024 

先设定 Cn015.1=3，当位置误差量小于 Cn024切换条件时，

使用第一段增益控制；当位置误差量大于 Cn024 切换条件

时，则切换成到第二段增益控制，若位置误差量再次小于

Cn024切换条件时，会依据 Cn020切换延迟时间切换到第一

段增益控制。 

0 pulse 0 

│ 

50000 

Pi 

Pe 

S 

5-3-11 

负载惯量比 Cn025 

%100×
)M(J

)L(J
=

伺服馬達轉子慣量

量轉換到馬達軸的負載慣
負載慣量比  

70 x0.1 0 

│ 

1000 

Pi 

Pe 

S 

5-5 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

刚性设定 

使用自动增益调整功能时，应先依照应用场合所需增益设定刚

性等级，各种应用场合所对应的刚性设定范围如下表所示。 

说明 

设定 位置回路增益 

Pn310 [1/s] 

速度回路增益 

Sn211 [Hz] 

速度回路积分时间常数 

Sn212 [x0.2msec] 

1 15 15 300 

2 20 20 225 

3 30 30 150 

4 40 40 100 

5 60 60 75 

6 85 85 50 

7 120 120 40 

8 160 160 30 

9 200 200 25 

Cn026 

 

A 250 250 20 

4 X 1 

│ 

A 

Pi 

Pe 

S 

5-5-1 

模拟监视输出 1偏移调整 Cn027 

当模拟监视输出 1电压有偏移现象产生时，用来修正偏移量。 

時間

類比監視

輸出電壓(V)

偏移電壓

  

4 x40 

mV 

-250 

│ 

250 

ALL 5-6-9 

模拟监视输出 2偏移调整 Cn028 

当模拟监视输出 2电压有偏移现象产生时，用来修正偏移量。 

4 x40 

mV 

-250 

│ 

250 

ALL 5-6-9 

参数重置 

设定 说明 

0 不作用 

★Cn029 

1 所有参数回复成出厂默认值 

0 X 0 

│ 

1 

ALL 5-6-10 

系列化机种设定 ★Cn030 

如果 dn-08 显示的设定值所搭配驱动器和马达的组合与实际

的组合不相同，请与当地经销商洽谈设定此参数。 

出厂 

设定 

X X ALL 3-2-2 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

风扇运转设定(只适用于 JSDA-50和 JSDA-75) 

设定 说明 

0 感温自动运转 

1 伺服启动时运转 

2 持续运转 

Cn031 

3 停止运转 

0 X 0 

│ 

3 

ALL 5-6-8 

 

转矩控制参数 

参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

转矩命令加减速方式 

设定 说明 

0 不使用转矩命令直线加减速功能 

★Tn101 

1 使用转矩命令直线加减速功能 

0 X 0 

│ 

1 

T 5-2-3 

转矩命令直线加减速常数 ★Tn102 

转矩命令直线加减速常数的定义为转矩命令由零直线上升

到额定转矩的时间。 

 

1 msec 1 

│ 

50000 

T 5-2-3 

模拟转矩命令比例器 Tn103 

用来调整电压命令相对于转矩命令的斜率。 

 

300 %/10

V 

0 

│ 

300 

T 5-2-1 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

模拟转矩命令偏移调整 Tn104 

当模拟转矩命令电压有偏移现象产生时，用来修正偏移量。 

轉矩命令(%)

輸入電壓(V)

偏偏偏偏偏

偏移電壓

 

轉矩命令(%)

輸入電壓(V)

偏偏偏偏偏

偏移電壓修正量

 

0 mV -10000 

│ 

10000 

T 5-2-2 

内部速度限制 1 Tn105 

在转矩控制时，可利用输入接点 SPD1、SPD2切换三组内部

速度限制，使用内部速度限制 1时，输入接点 SPD1、SPD2

状态如下组合： 

输入接点 SPD2 输入接点 SPD1 

0 1 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，

至于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

100 rpm 0 

│ 

3000 

T 5-2-6 

内部速度限制 2 Tn106 

在转矩控制时，可利用输入接点 SPD1、SPD2切换三组内部

速度限制，使用内部速度限制 2时，输入接点 SPD1、SPD2

状态如下组合： 

输入接点 SPD2 输入接点 SPD1 

1 0 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，

至于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

200 rpm 0 

│ 

3000 

T 5-2-6 

内部速度限制 3 Tn107 

在转矩控制时，可利用输入接点 SPD1、SPD2切换三组内部

速度限制，使用内部速度限制 3时，输入接点 SPD1、SPD2

状态如下组合： 

输入接点 SPD2 输入接点 SPD1 

1 1 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，

至于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

300 rpm 0 

│ 

3000 

T 5-2-6 
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速度控制参数 

参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

内部速度命令 1 Sn201 

在速度控制时，可利用输入接点 SPD1、SPD2切换三组内部

速度命令，使用内部速度命令 1时，输入接点 SPD1、SPD2

状态如下组合： 

输入接点 SPD2 输入接点 SPD1 

0 1 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，

至于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

100 rpm -3000 

│ 

3000 

S 5-3-1 

内部速度命令 2 Sn202 

在速度控制时，可利用输入接点 SPD1、SPD2切换三组内部

速度命令，使用内部速度命令 2时，输入接点 SPD1、SPD2

状态如下组合： 

输入接点 SPD2 输入接点 SPD1 

1 0 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，

至于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

200 rpm -3000 

│ 

3000 

S 5-3-1 

内部速度命令 3 Sn203 

在速度控制时，可利用输入接点 SPD1、SPD2切换三组内部

速度命令，使用内部速度命令 3时，输入接点 SPD1、SPD2

状态如下组合： 

输入接点 SPD2 输入接点 SPD1 

1 1 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，

至于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

300 rpm -3000 

│ 

3000 

S 5-3-1 

零速度判定成立的动作 

设定 说明 

0 不作任何动作 

Sn204 

1 将速度命令视为零速 

0 X 0 

│ 

1 

S 5-3-12 

速度命令加减速方式 

设定 说明 

0 不使用速度命令加减速功能 

1 使用速度命令一次平滑加减速功能 

2 使用速度命令直线加减速功能 

Sn205 

3 使用 S型速度命令加减速功能 

0 X 0 

│ 

3 

S 5-3-6 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

速度命令一次平滑加减速时间常数 Sn206 

设定 Sn205=1开启速度命令一次平滑加减速功能。 

速度命令一次平滑加减速时间常数的定义为速度由零速一

次延迟上升到 63.2%速度命令的时间。 

速度命令(%)

時間(ms)Sn206

100

50

速度命令

63.2

 

1 msec 1 

│ 

10000 

S 5-3-6 

速度命令直线加减速常数 Sn207 

设定 Sn205=2开启速度命令直线加减速功能。 

速度命令直线加减速常数的定义为速度由零直线上升到额

定速度的时间。 

速度命令(%)

時間(ms)Sn207

100

50

額定速度

速度命令

 

1 msec 1 

│ 

50000 

S 5-3-6 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

S型速度命令加减速常数 Sn208 

设定 Sn205=3开启 S型速度命令加减速功能。 

设定 Sn208(S 型速度命令加减速常数)得到较 Sn207(速度命

令直线加减速常数)缓和的上升斜率，再经由判断 Sn209(S

型变速度 1)和 Sn210(S型变速度 2)来切换这两种上升斜率。 

速度命令(rpm)

時間(ms)

額定速度

速度命令

Sn207

Sn208

額定速度

S型變速度2

S型變速度1

 

注意！Sn207(速度命令直线加减速常数)必须小于 Sn208(S

型速度命令加减速常数)才有平滑效果。 

1 msec 1 

│ 

50000 

S 5-3-6 

S型变速度 1 Sn209 

请参考 Sn208说明 

1000 rpm 0 

│ 

3000 

S 5-3-6 

S型变速度 2 Sn210 

请参考 Sn208说明 

2000 rpm 0 

│ 

3000 

S 5-3-6 

速度回路增益 1 Sn211 

速度回路增益直接决定速度控制回路的响应频宽，在机械系

统不产生振动或是噪音的前提下，增大速度回路增益值，则

速度响应会加快。如果 Cn025(负载惯量比)设定正确，则速

度回路频宽就等于速度回路增益。 

40 Hz 10 

│ 

450 

Pi 

Pe 

S 

5-3-8 

5-5 

速度回路积分时间常数 1 Sn212 

速度控制回路加入积分组件，可有效的消除速度稳态误差，

快速反应细微的速度变化。一般而言，在机械系统不产生振

动或是噪音的前提下，减小速度回路积分时间常数，以增加

系统刚性。请利用以下公式得到速度回路积分时间常数： 

速度迴路增益
速度迴路積分時間常數

×
×≥

π2

1
5  

100 x0.2 

ms 

1 

│ 

500 

Pi 

Pe 

S 

5-3-8 

5-5 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

速度回路增益 2 Sn213 

设定方式请参考 Sn211说明 

40 Hz 10 

│ 

450 

Pi 

Pe 

S 

5-3-8 

5-5 

速度回路积分时间常数 2 Sn214 

设定方式请参考 Sn212说明 

100 x0.2 

msec 

1 

│ 

500 

Pi 

Pe 

S 

5-3-8 

5-5 

零速度判定值 Sn215 

当速度低于 Sn215(零速度判定值)所设定的速度时，输出接

点 ZS动作。 

50 rpm 0 

│ 

4500 

S 5-3-12 

模拟速度命令比例器 Sn216 

用来调整电压命令相对于速度命令的斜率。 

105

-5-10

速度命令(rpm)

輸入電壓(V)

斜率由Sn216設定

4500

3000

1500

-4500

-3000

-1500

 

3000 rpm 

/10V 

100 

│ 

4500 

S 5-3-2 

模拟速度命令偏移调整 Sn217 

当模拟速度命令电压有偏移现象产生时，用来修正偏移量。 

速度命令(rpm)

輸入電壓(V)

偏偏偏偏偏

偏移電壓

速度命令(rpm)

輸入電壓(V)

偏偏偏偏偏

偏移電壓修正量

 

0 mV -10000 

│ 

10000 

S 5-3-3 

模拟速度命令限制 Sn218 

使用者可以设定 Sn218来限制模拟速度命令。 

3050 rpm 100 

│ 

4500 

S 5-3-4 
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位置控制参数 

参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

位置脉波命令型式选择 

设定 说明 

0 脉波(Pulse)+符号(Sign) 

1 正转(CCW)/反转(CW)脉波 

2 AB相脉波 x2 

★Pn301.0 

 

3 AB相脉波 x4 

0 X 0 

│ 

3 

位置脉波命令逻辑选择 

设定 说明 

0 正逻辑 

★Pn301.1 

 

1 负逻辑 

0 X 0 

│ 

1 

Pe 5-4-1 

电子齿轮比分子 1 Pn302 

可利用输入接点 GN1、GN2 切换四组电子齿轮比分子，使

用电子齿轮比分子 1 时，输入接点 GN1、GN2 状态如下组

合： 

输入接点GN2 输入接点GN1 

0 0 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，

至于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

1 X 1 

│ 

50000 

Pi 

Pe 

5-4-3 

电子齿轮比分子 2 Pn303 

可利用输入接点 GN1、GN2 切换四组电子齿轮比分子，使

用电子齿轮比分子 2 时，输入接点 GN1、GN2 状态如下组

合： 

输入接点GN2 输入接点GN1 

0 1 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，

至于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

1 X 1 

│ 

50000 

Pi 

Pe 

5-4-3 

电子齿轮比分子 3 Pn304 

可利用输入接点 GN1、GN2 切换四组电子齿轮比分子，使

用电子齿轮比分子 3 时，输入接点 GN1、GN2 状态如下组

合： 

输入接点GN2 输入接点GN1 

1 0 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，

至于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

1 X 1 

│ 

50000 

Pi 

Pe 

5-4-3 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

电子齿轮比分子 4 Pn305 

可利用输入接点 GN1、GN2 切换四组电子齿轮比分子，使

用电子齿轮比分子 4 时，输入接点 GN1、GN2 状态如下组

合： 

输入接点GN2 输入接点GN1 

1 1 

注)输入接点状态 1代表开关动作，反之 0代表开关不动作，

至于是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

1 X 1 

│ 

50000 

Pi 

Pe 

5-4-3 

电子齿轮比分母 ★Pn306 

设定 Pn306(电子齿轮比分母)再配合输入接点 GN1、GN2所

选择的电子齿轮比分子，所得到的电子齿轮比必须符合下列

条件，否则本装置无法正常运作。 

020
020

1 ≤≤電子齒輪比  

1 X 1 

│ 

50000 

Pi 

Pe 

5-4-3 

定位完成判定值 Pn307 

当位置误差量低于 Pn307(定位完成判定值)所设定的脉波数

时，输出接点 INP动作。 

10 pulse 0 

│ 

50000 

Pi 

Pe 

5-4-9 

正最大位置误差判定值 Pn308 

当位置误差量大于 Pn308(正最大位置误差判定值)所设定的

脉波数时，本装置产生 AL-11(位置误差量过大警报)。 

50000 pulse 0 

│ 

50000 

Pi 

Pe 

5-4-9 

负最大位置误差判定值 Pn309 

当位置误差量大于 Pn309(负最大位置误差判定值)所设定的

脉波数时，本装置产生 AL-11(位置误差量过大警报) 

50000 pulse 0 

│ 

50000 

Pi 

Pe 

5-4-9 

位置回路增益 1 Pn310 

在机械系统不产生振动或是噪音的前提下，增加位置回路增

益值，以加快反应速度，缩短定位时间。一般而言，位置回

路频宽不可高于速度回路频宽，建议公式如下： 

5
2
速度迴路增益

位置迴路增益 ×π≤  

40 1/s 1 

│ 

450 

Pi 

Pe 

5-4-6 

5-5 

位置回路增益 2 Pn311 

设定方式请参考 Pn310说明 

40 1/s 1 

│ 

450 

Pi 

Pe 

5-4-6 

5-5 

位置回路前馈增益 Pn312 

可以减少位置控制的追随误差，加快反应速度，如果前馈增

益过大，有可能会造成速度过冲以及输出接点 INP(定位完成

信号)反复开启与关闭。 

0 % 0 

│ 

100 

Pi 

Pe 

5-4-6 

5-5 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

位置命令一次平滑加减速时间常数 ★Pn313 

会使原本固定频率的位置脉波命令平滑化。 

位置命令一次平滑加减速时间常数的定义为位置脉波命令

频率由零开始一次延迟上升到 63.2%位置脉波命令频率的时

间。 

 

10 msec 0 

│ 

10000 

Pi 

Pe 

5-4-4 

位置命令方向定义(从马达负载端看) 

CCW

        

CW

 

设定 说明 

0 顺时针方向旋转(CW) 

Pn314 

1 逆时针方向旋转(CCW) 

1 X 0 

│ 

1 

★Pi 

Pe 

5-4-5 

脉波误差量清除模式 

设定 说明 

0 当输入接点 CLR动作时，清除脉波误差量。 Pe 

1 
当输入接点 CLR触发时，取消位置命令以中断马达

运转，重设机械原点，清除脉波误差量。 

Pi 

Pe 

Pn315 

2 
当输入接点 CLR触发时，取消位置命令以中断马达

运转，清除脉波误差量。 

0 X 0 

│ 

2 

Pi 

5-4-7 

内部位置命令模式 

设定 说明 

0 绝对型定位 

★Pn316 

1 相对型定位 

0 X 0 

│ 

1 

Pi 5-4-2 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

内部位置命令 1-圈数 Pn317 

设定内部位置命令 1的旋转圈数。 

利用输入接点 POS1~POS4选择使用第 1段位置命令，请参

阅 5-4-2。 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 1-脉波数 Pn318 

设定内部位置命令 1的旋转脉波数 

内部位置命令 1 =Pn317(圈数)x编码器一转脉波数 x4+Pn318(脉波数) 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi  5-4-2 

内部位置命令 1-移动速度 Pn319 

设定内部位置命令 1的移动速度 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 2-圈数 Pn320 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 2-脉波数 Pn321 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 2-移动速度 Pn322 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 3-圈数 Pn323 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 3-脉波数 Pn324 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 3-移动速度 Pn325 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 4-圈数 Pn326 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 4-脉波数 Pn327 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 4-移动速度 Pn328 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

内部位置命令 5-圈数 Pn329 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 5-脉波数 Pn330 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 5-移动速度 Pn331 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 6-圈数 Pn332 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 6-脉波数 Pn333 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 6-移动速度 Pn334 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 7-圈数 Pn335 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 7-脉波数 Pn336 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 7-移动速度 Pn337 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 8-圈数 Pn338 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 8-脉波数 Pn339 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 8-移动速度 Pn340 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

内部位置命令 9-圈数 Pn341 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 9-脉波数 Pn342 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 9-移动速度 Pn343 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 10-圈数 Pn344 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 10-脉波数 Pn345 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 10-移动速度 Pn346 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 11-圈数 Pn347 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 11-脉波数 Pn348 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 11-移动速度 Pn349 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 12-圈数 Pn350 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 12-脉波数 Pn351 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 12-移动速度 Pn352 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

内部位置命令 13-圈数 Pn353 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 13-脉波数 Pn354 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 13-移动速度 Pn355 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 14-圈数 Pn356 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 14-脉波数 Pn357 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 14-移动速度 Pn358 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 15-圈数 Pn359 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 15-脉波数 Pn360 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 15-移动速度 Pn361 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 16-圈数 Pn362 

请参考 Pn317说明 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 16-脉波数 Pn363 

请参考 Pn318说明 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 5-4-2 

内部位置命令 16-移动速度 Pn364 

请参考 Pn319说明 

0 rpm 0 

│ 

3000 

Pi 5-4-2 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

原点复归启动后，原点寻找方向及选择原点参考点设定 

设定 说明 

0 

原点复归启动后，马达以第一段速度正转方向寻找

原点，并以输入接点 CCWL或 CWL作为原点參考

点。当原点复归定位完成后，输入接点 CCWL 或

CWL 再次变成极限功能。使用此功能时，Pn365.1

不能设定为 1或 2。注意！Cn002.1(接点辅助功能

—输入接点 CCWL 和 CWL 功能选择)必须设

为 0。  

1 

原点复归启动后，马达以第一段速度反转方向寻找

原点，并以输入接点 CWL或 CCWL作为原点參考

点。当原点复归定位完成后，输入接点 CWL 或

CCWL再次变成极限功能。使用此功能时，Pn365.1

不能设定为 1或 2。注意！Cn002.1(接点辅助功能

—输入接点 CCWL 和 CWL 功能选择)必须设

为 0。  

2 

原点复归启动后，马达以第一段速度正转方向寻找

原点，并以输入接点ORG(外部检测器输入点)作为

原点參考点，若 Pn365.1=2，则不需原点參考点直

接寻找最近输入接点 ORG 的上缘作为机械原点后

依 Pn365.3设定方式停止。 

3 

原点复归启动后，马达以第一段速度反转方向寻找

原点，并以输入接点ORG(外部检测器输入点)作为

原点參考点，若 Pn365.1=2，则不需原点參考点直

接寻找最近输入接点 ORG 的上缘作为机械原点后

依 Pn365.3设定方式停止。 

4 

原点复归启动后，马达以第一段速度正转方向寻找

原点，不需原点參考点直接寻找最近 Z相脉波原点，

使用此功能时必须设定 Pn365.1=2(寻找到 Z相脉波

做为机械原点后依 Pn365.3设定方式停止)。 

Pn365.0 

 

5 

原点复归启动后，马达以第一段速度反转方向寻找

原点，不需原点參考点直接寻找最近 Z相脉波原点，

使用此功能时必须设定 Pn365.1=2(寻找到 Z相脉波

做为机械原点后依 Pn365.3设定方式停止)。 

0 X 0 

│ 

5 

Pi 

Pe 

5-4-8 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

找到原点参考点后，寻找机械原点之移动方式设定 

设定 说明 

0 
找到參考原点后，马达以第二段速折返寻找最近的

Z相脉波做为机械原点后依 Pn365.3设定方式停止。 

1 

找到參考原点后，马达以第二段速继续向前寻找最

近的 Z相脉波做为机械原点后依 Pn365.3设定方式

停止。 

Pn365.1 

 

2 

当 Pn365.0=2 或 3时，寻找到输入接点 ORG 的上

缘做为机械原点后依 Pn365.3 设定方式停止；当

Pn365.0=4或 5 时，寻找到 Z 相脉波做为机械原点

后依 Pn365.3设定方式停止。 

0 X 0 

│ 

2 

原点复归启动模式设定 

设定 说明 

0 关闭原点复归功能。 

1 

电源开启后，只有第一次启动伺服(Servo ON)会自

动执行原点复归功能。当伺服系统运转中不须重复

执行原点复归功能时，可以使用此模式省略一个用

來执行原点复归功能的输入接点。 

Pn365.2 

 

2 

由输入接点 SHOME触发原点复归功能，在位置模

式下可随时触发输入接点 SHOME来执行原点复归

功能。 

0 X 0 

│ 

2 

找到机械原点后之停止模式设定 

设定 说明 

0 

找到机械原点信号后，纪录此位置为机械原点

(Un-14 编码器回授圈数、Un-15 编码器回授脉波数

皆为零)，马达减速停止，马达停止后以第二段速折

返移动到机械原点位置。 

Pn365.3 

 

1 

找到机械原点信号后，纪录此位置为机械原点

(Un-14 编码器回授圈数、Un-15 编码器回授脉波数

皆为零)，马达减速停止。 

0 X 0 

│ 

1 

Pi 

Pe 

5-4-8 

 



150                    

 

参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

原点复归第一段高速 Pn366 

设定原点复归第一段移动速度 

100 rpm 0 

│ 

2000 

Pi 

Pe 

5-4-8 

原点复归第二段低速 Pn367 

设定原点复归第二段移动速度 

50 rpm 0 

│ 

500 

Pi 

Pe 

5-4-8 

原点复归偏移圈数 Pn368 

当马达依照 Pn365(原点复归模式)找到机械原点后，会再依

照 Pn368(原点复归偏移圈数)和 Pn369(原点复归偏移脉波

数)定位作为新的机械原点。 

0 rev -30000 

│ 

30000 

Pi 

Pe 

5-4-8 

原点复归偏移脉波数 Pn369 

原点复归偏移位置=Pn368(圈数)x编码器一转脉波数 x4+Pn369(脉波数) 

0 pulse -32767 

│ 

32767 

Pi 

Pe 

5-4-8 
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快捷参数 

参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

速度回路增益 1 ◆qn401 

速度回路增益直接决定速度控制回路的响应频宽，在机械系

统不产生振动或是噪音的前提下，增大速度回路增益值，则

速度响应会加快。如果 Cn025(负载惯量比)设定正确，则速

度回路频宽就等于速度回路增益。 

40 Hz 10 

│ 

450 

Pi 

Pe 

S 

5-3-8 

5-5 

速度回路积分时间常数 1 ◆qn402 

速度控制回路加入积分组件，可有效的消除速度稳态误差，

快速反应细微的速度变化。一般而言，在机械系统不产生振

动或是噪音的前提下，减小速度回路积分时间常数，以增加

系统刚性。请利用以下公式得到速度回路积分时间常数： 

速度迴路增益
速度迴路積分時間常數

×
×≥

π2

1
5  

100 x0.2 

ms 

1 

│ 

500 

Pi 

Pe 

S 

5-3-8 

5-5 

速度回路增益 2 ◆qn403 

设定方式请参考 qn401说明 

40 Hz 10 

│ 

450 

Pi 

Pe 

S 

5-3-8 

5-5 

速度回路积分时间常数 2 ◆qn404 

设定方式请参考 qn402说明 

100 x0.2 

ms 

1 

│ 

500 

Pi 

Pe 

S 

5-3-8 

5-5 

位置回路增益 1 ◆qn405 

在机械系统不产生振动或是噪音的前提下，增加位置回路增

益值，以加快反应速度，缩短定位时间。一般而言，位置回

路频宽不可高于速度回路频宽，建议公式如下： 

5
2
速度迴路增益

位置迴路增益 ×π≤  

40 1/s 1 

│ 

450 

Pi 

Pe 

5-4-6 

5-5 

位置回路增益 2 ◆qn406 

设定方式请参考 qn405说明 

40 1/s 1 

│ 

450 

Pi 

Pe 

5-4-6 

5-5 

位置回路前馈增益 ◆qn407 

可以减少位置控制的追随误差，加快反应速度，如果前馈增

益过大，有可能会造成速度过冲以及输出接点 INP(定位完成

信号)反复开启与关闭。 

0 % 0 

│ 

100 

Pi 

Pe 

5-4-6 

5-5 
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多功能接点规划参数 

参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

DI-1接脚功能 

设定 说明 

 代号 接点动作功能 

01 SON  伺服启动 

02 ALRS 异常警报清除 

03 PCNT PI/P切换 

04 CCWL CCW方向驱动禁止 

05 CWL CW方向驱动禁止 

06 TLMT 外部转矩限制 

07 CLR 脉波误差量清除 

08 LOK 伺服锁定 

09 EMC 紧急停止 

10 SPD1 内部速度命令选择 1 

11 SPD2 内部速度命令选择 2 

12 MDC 控制模式切换 

13 INH 位置命令禁止 

14 SPDINV 速度命令反向 

15 G-SEL 增益切换 

16 GN1 电子齿轮比分子选择 1 

17 GN2 电子齿轮比分子选择 2 

18 PTRG 内部位置命令触发 

19 PHOLD 内部位置命令暂停 

20 SHOME 开始回到原点 

21 ORG 外部参考原点 

22 POS1 内部位置命令选择 1 

23 POS2 内部位置命令选择 2 

24 POS3 内部位置命令选择 3 

25 POS4 内部位置命令选择 4 

★Hn501.0 

★Hn501.1 

 

26 TRQINV 转矩命令反向 

01 X 01 

│ 

26 

DI-1接脚功能动作电位 

设定 说明 

0 当接脚为低电位(与 IG24接脚短路)时，功能动作。 

★Hn501.2 

 

1 当接脚为高电位(与 IG24接脚开路)时，功能动作。 

0 X 0 

│ 

1 

ALL 5-6-1 

注意！DI-1~DI-13接脚功能可以重复，但是重复功能的接脚动作电位必须相同，否则会产生
AL-07(输入/输出接点功能规划异常警报)。 



153                    

 

参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

DI-2接脚功能规划 ★Hn502 

设定方式请参考Hn501说明 

002 X 001 

│ 

126 

ALL 5-6-1 

DI-3接脚功能规划 ★Hn503 

设定方式请参考Hn501说明 

003 X 001 

│ 

126 

ALL 5-6-1 

DI-4接脚功能规划 ★Hn504 

设定方式请参考Hn501说明 

104 X 001 

│ 

126 

ALL 5-6-1 

DI-5接脚功能规划 ★Hn505 

设定方式请参考Hn501说明 

105 X 001 

│ 

126 

ALL 5-6-1 

DI-6接脚功能规划 ★Hn506 

设定方式请参考Hn501说明 

006 X 001 

│ 

126 

ALL 5-6-1 

DI-7接脚功能规划 ★Hn507 

设定方式请参考Hn501说明 

007 X 001 

│ 

126 

ALL 5-6-1 

DI-8接脚功能规划 ★Hn508 

设定方式请参考Hn501说明 

008 X 001 

│ 

126 

ALL 5-6-1 

DI-9接脚功能规划 ★Hn509 

设定方式请参考Hn501说明 

009 X 001 

│ 

126 

ALL 5-6-1 

DI-10接脚功能规划 ★Hn510 

设定方式请参考Hn501说明 

010 X 001 

│ 

126 

ALL 5-6-1 

DI-11接脚功能规划 ★Hn511 

设定方式请参考Hn501说明 

011 X 001 

│ 

126 

ALL 5-6-1 

DI-12接脚功能规划 ★Hn512 

设定方式请参考Hn501说明 

012 X 001 

│ 

126 

ALL 5-6-1 

DI-13接脚功能规划 ★Hn513 

设定方式请参考Hn501说明 

014 X 001 

│ 

126 

ALL 5-6-1 

注意！DI-1~DI-13接脚功能可以重复，但是重复功能的接脚动作电位必须相同，否则会产生
AL-07(输入/输出接点功能规划异常警报)。 
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参数 

代号 
名称与功能 默认值 单位 

设定 

范围 

控制 

模式 

索引 

章节 

DO-1接脚功能 

设定 说明 

 代号 接点动作功能 

01 RDY 伺服准备完成 

02 ALM 伺服异常 

03 ZS 零速度信号 

04 BI 机械剎车信号 

05 INS 速度到达信号 

06 INP 定位完成信号 

★Hn514.0 

★Hn514.1 

 

07 HOME 原点复归完成信号 

01 X 01 

│ 

07 

DO-1接脚功能动作电位 

设定 说明 

0 当功能动作时，接脚为低电位(与 IG24接脚短路)。 

★Hn514.2 

 

1 当功能动作时，接脚为高电位(与 IG24接脚开路)。 

0 X 0 

│ 

1 

ALL 5-6-1 

DO-2接脚功能规划 ★Hn515 

设定方式请参考Hn514说明 

002 X 001 

│ 

107 

ALL 5-6-1 

DO-3接脚功能规划 ★Hn516 

设定方式请参考Hn514说明 

003 X 001 

│ 

107 

ALL 5-6-1 

DO-4接脚功能规划 ★Hn517 

设定方式请参考Hn514说明 

006 X 001 

│ 

107 

ALL 5-6-1 

注意！DO-1~DO-4接脚功能不可以重复，否则会产生 AL-07(输入/输出接点功能规划异常警
报)。
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状态显示参数 

参数 
代号 

显示内容 单位 说明 

Un-01 实际马达速度 rpm 例如：显示 120，则表示目前马达速度为 120 rpm。 

Un-02 实际马达转矩 % 
以额定转矩的百分比表示。 
例如：显示 20，则表示现在马达转矩输出为额定转矩的
20％。 

Un-03 回生负荷率 % 平均回生功率输出百分比。 

Un-04 实效负荷率 % 平均功率输出百分比。 

Un-05 最大负荷率 % 实效负荷率曾出现过的最大值。 

Un-06 速度命令 rpm 例如：显示 120，则表示目前速度命令为 120 rpm。 

Un-07 位置误差量 pulse 位置命令和位置回授的差值。 

Un-08 位置回授量 pulse 马达编码器的脉波累积量。 

Un-09 外部电压命令 V 例如：显示 5.25，则表示外部电压命令为 5.25V。 

Un-10 主回路(Vdc Bus)电压 V 例如：显示 310，则表示主回路电压为 310V。 

Un-11 外部速度限制命令值 rpm 
例如：显示 2000，则表示目前外部速度限制命令为 2000 
rpm。 

Un-12 
外部 CCW 方向转矩限制
命令值 

% 
例如：显示 100，则表示目前外部 CCW方向转矩限制
命令为 100%。 

Un-13 
外部CW方向转矩限制命
令值 

% 
例如：显示 100，则表示目前外部 CW方向转矩限制命
令为 100%。 

Un-14 
马达回授-旋转圈数(绝对
值) 

rev 从电源开启后，以绝对值显示马达旋转的圈数。 

Un-15 
马达回授-旋转一圈内的
脉波数(绝对值) 

pulse 
从电源开启后，以绝对值显示马达旋转一圈内的脉波

数。 

Un-16 
脉波命令-旋转圈数(绝对
值) 

rev 从电源开启后，以绝对值显示脉波命令输入的圈数。 

Un-17 
脉波命令-旋转一圈内的
脉波数(绝对值) 

pulse 
从电源开启后，以绝对值显示脉波命令输入一圈内的脉

波数。 

Un-18 转矩命令 % 
以额定转矩的百分比表示。 
例如：显示 50，则表示现在马达转矩命令为额定转矩的
50％。 

Un-19 负载惯量比 x0.1 

当 Cn002.2=0(不使用自动增益调整功能)，显示目前
Cn025预设的负载惯量比。 
当 Cn002.2=1(持续使用自动增益调整功能)，显示目前
估测的负载惯量比。 
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诊断参数 

参数 
代号 

名称与功能 
索引 

章节 

dn-01 目前控制模式显示 

dn-02 输出接点信号状态 

dn-03 输入接点信号状态 

dn-04 软件版本显示 

dn-05 JOG模式操作 

dn-06 保留 

dn-07 外部电压命令偏移量自动调整 

dn-08 显示系列化机种 

3-2-2 
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第七章 通讯功能 

7-1通讯功能(RS232) 

本装置提供 RS232通讯功能，以下针对通讯接线以及通讯协议说明。 

 

7-1-1 通讯接线 

驱动器端使用 D-Type 9Pins                           PC端使用 D-Type 9Pins(母) 

 
※Pin 4及Pin 6短路 
※Pin 7及Pin 8短路 
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7-1-2 通讯协议及格式 

 

Baud rate 9600bps 

Parity No 

Data bit 8 

Stop bit 1 

※下面说明的数字后面有 H时，表示该数字为 16进位。 

 

(1) 从驱动器读取一个WORD的数据�命令格式为：R5XxSs 

Xx 为欲读取参数之地址(以BYTE为单位，16进位表示) 

Ss 为Check Sum，Ss =’R’+’5’+’X’+’x’ (以BYTE为单位，16进位表示) 

 

例：读取地址 30H之参数 

(将『R530』分别换成ASCII码) 

Check Sum=52H+35H+33H+30H=EA 

R   5   3   0 

故读取地址 30H数据的命令为：『R530EA』 

驱动器响应的格式为：%XxYySs 

Ss 为Check Sum，Ss=’%’+’X’+’x’+’Y’+’y’ 

 

以上例作响应： 

假设地址 30H之参数内容为0008H，则 

Check Sum=25H+30H+30H+30H+38H=EDH 

%  0    0  0   8 

故响应内容为：『%0008ED』 

若驱动器接收的命令格式错误，则驱动器响应『!』(ASCII码为21H) 
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(2) 从驱动器读取二个连续WORD的数据�命令格式为：L5NnSs  

Nn 为欲读取参数之地址(以BYTE为单位，16进位表示) 

Ss 为Check Sum，Ss =’L’+’5’+’N’+’n’ (以BYTE为单位，16进位表示) 

 

例：读取地址 60H之参数 

(将『L560』分别换成ASCII码) 

Check Sum=4CH+35H+36H+30H=E7 

L   5   6   0 

故读取地址 60H数据的命令为：『L560E7』 

驱动器响应的格式为：%XxYyAaBbSs 

Ss 为Check Sum，Ss=’%’+’X’+’x’+’Y’+’y’ +’A’+’a’+’B’+’b’ 

其中XxYy为编号Nn+1的内容，AaBb 为编号Nn的内容 

 

以上例作响应： 

假设地址 60H之参数内容为0001 000AH，则 

Check Sum=25H+30H+30H+30H+31H+30H+30H +30H+41H=1B7H 

%   0    0    0    1   0   0   0    A 

故响应内容为：『%0001000AB7』 

若驱动器接收的命令格式错误，则驱动器响应『!』(ASCII码为21H) 
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(3) 写入一个WORD的数据到驱动器�命令格式为：W5XxYyZzSs  

Xx 为欲写入参数之地址(以BYTE为单位，16进位表示) 

YyZz 为欲写入参数数据(以WORD为单位，16进位表示) 

Ss 为Check Sum，Ss =’W’+’5’+’X’+’x’+’Y’+’y’+’Z’+’z’ (以BYTE为单位，16进位表示) 

 

例：写入地址 30H之参数值为0008H 

(将『W5300008』分别换成ASCII码) 

Check Sum=57H+35H+33H+30H+30H+30H+30H+38H=1B7H  

           W   5   3    0    0    0    0   8 

故写入地址 30H参数值为0008H数据的命令为：『W5300008B7』  

驱动器响应的格式为：『%』(ASCII码为25H) 

若驱动器接收的命令格式错误，则驱动器响应『!』(ASCII码为21H) 

 

(4) 写入二个连续WORD的数据到驱动器�命令格式为：M5NnXxYyAaBbSs   

Nn 为欲读取参数之地址(以BYTE为单位，以16进位表示) 

XxYy 为编号Nn+1地址里的内容(以WORD为单位，以16进位表示) 

AaBb 为编号Nn地址里的内容(以WORD为单位，以16进位表示) 

Ss 为Check Sum，Ss =’M’+’5’+’N’+’n’+’X’+’x’+’Y’+’y’+’A’+’a’+’B’+’b’ (以BYTE为单

位，16进位表示) 

 

例：写入地址 60H之参数值为0008H 

(将『M5600002000B』分别换成ASCII码) 

Check Sum=4DH+35H+36H+30H+30H+30H+30H+32H+30H+30H+30H+42H =27CH  

           M   5   6    0    0    0    0   2    0    0    0   B 

故写入地址 60H参数值为0002000BH数据的命令为：『M5600002000B7C』  

驱动器响应的格式为：『%』(ASCII码为25H) 

若驱动器接收的命令格式错误，则驱动器响应『!』(ASCII码为21H) 
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7-2 各参数相对应之通讯地址  

系统参数 

参数代号 名称 通讯地址 参数代号 名称 通讯地址 

Cn001 控制模式选择 510H Cn017 PI/P模式的切换条件(速度命令) 5F9H 

Cn002 接点辅助功能及自动增益调整 51DH Cn018 PI/P模式的切换条件(加速度命令) 5FAH 

Cn003 机械剎车信号输出时间  511H Cn019 PI/P模式的切换条件(位置误差量) 5FBH 

Cn004 马达旋转方向定义  512H Cn020 两段增益模式的切换延迟时间 53CH 

Cn005 编码器信号分周输出 513H Cn021 两段增益模式的切换条件(转矩命令) 53DH 

Cn006 模拟监视输出选择 514H Cn022 两段增益模式的切换条件(速度命令) 53EH 

Cn007 速度到达判定值 515H Cn023 两段增益模式的切换条件(加速度命令) 53FH 

Cn008 剎车模式 516H Cn024 两段增益模式的切换条件(位置误差量) 540H 

Cn009 CW/CCW驱动禁止方式 517H Cn025 负载惯量比 587H 

Cn010 CCW方向转矩命令限制值 518H Cn026 刚性设定 5D0H 

Cn011 CW方向转矩命令限制值 519H Cn027 模拟监视输出 1偏移调整 58BH 

Cn012 外部回生电阻功率设定 51AH Cn028 模拟监视输出 2偏移调整 58CH 

Cn013 共振抑制滤波器频率 5DEH Cn029 参数重置 5FDH 

Cn014 共振抑制滤波器品质因子 5DFH Cn030 系列化机种设定 50BH 

Cn015 增益切换判断种类选择 58FH Cn031 风扇运转设定 50EH 

Cn016 PI/P模式的切换条件(转矩命令) 5F8H — — — 

 

转矩参数 

参数代号 名称 通讯地址 参数代号 名称 通讯地址 

Tn101 转矩命令加减速方式 520H Tn105 内部速度限制 1 526H 

Tn102 转矩命令直线加减速常数 523H Tn106 内部速度限制 2 527H 

Tn103 模拟转矩命令比例器 521H Tn107 内部速度限制 3 528H 

Tn104 模拟转矩命令偏移调整 522H — — — 
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速度控制参数 

参数代号 名称 通讯地址 参数代号 名称 通讯地址 

Sn201 内部速度命令 1 536H Sn210 S型变速度 2 52FH 

Sn202 内部速度命令 2 537H Sn211 速度回路增益 1 530H 

Sn203 内部速度命令 3 538H Sn212 速度回路积分时间常数 1 531H 

Sn204 零速度判定成立的动作 529H Sn213 速度回路增益 2 53AH 

Sn205 速度命令加减速方式 52AH Sn214 速度回路积分时间常数 2 53BH 

Sn206 速度命令一次平滑加减速时间常数 52BH Sn215 零速度判定值 532H 

Sn207 速度命令直线加减速常数 52CH Sn216 模拟速度命令比例器 533H 

Sn208 S型速度命令加减速常数 52DH Sn217 模拟速度命令偏移调整 534H 

Sn209 S型变速度 1 52EH Sn218 模拟速度命令限制 599H 
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位置控制参数 

参数代号 名称 通讯地址 参数代号 名称 通讯地址 

Pn301 位置脉波命令型式和逻辑选择 550H Pn326 内部位置命令 4-圈数 576H 

Pn302 电子齿轮比分子 1 560H Pn327 内部位置命令 4-脉波数 577H 

Pn303 电子齿轮比分子 2 561H Pn328 内部位置命令 4-移动速度 578H 

Pn304 电子齿轮比分子 3 562H Pn329 内部位置命令 5-圈数 59CH 

Pn305 电子齿轮比分子 4 563H Pn330 内部位置命令 5-脉波数 59DH 

Pn306 电子齿轮比分母 554H Pn331 内部位置命令 5-移动速度 59EH 

Pn307 定位完成判定值 552H,553H Pn332 内部位置命令 6-圈数 59FH 

Pn308 正最大位置误差判定值 556H,557H Pn333 内部位置命令 6-脉波数 5A0H 

Pn309 负最大位置误差判定值 558H,559H Pn334 内部位置命令 6-移动速度 5A1H 

Pn310 位置回路增益 1 55AH Pn335 内部位置命令 7-圈数 5A2H 

Pn311 位置回路增益 2 551H Pn336 内部位置命令 7-脉波数 5A3H 

Pn312 位置回路前馈增益 55BH Pn337 内部位置命令 7-移动速度 5A4H 

Pn313 位置命令一次平滑加减速时间常数 55CH Pn338 内部位置命令 8-圈数 5A5H 

Pn314 位置命令方向定义 55DH Pn339 内部位置命令 8-脉波数 5A6H 

Pn315 脉波误差量清除模式 51FH Pn340 内部位置命令 8-移动速度 5A7H 

Pn316 内部位置命令模式 50DH Pn341 内部位置命令 9-圈数 5A8H 

Pn317 内部位置命令 1-圈数 568H Pn342 内部位置命令 9-脉波数 5A9H 

Pn318 内部位置命令 1-脉波数 569H Pn343 内部位置命令 9-移动速度 5AAH 

Pn319 内部位置命令 1-移动速度 56AH Pn344 内部位置命令 10-圈数 5ABH 

Pn320 内部位置命令 2-圈数 56BH Pn345 内部位置命令 10-脉波数 5ACH 

Pn321 内部位置命令 2-脉波数 56CH Pn346 内部位置命令 10-移动速度 5ADH 

Pn322 内部位置命令 2-移动速度 56DH Pn347 内部位置命令 11-圈数 5AEH 

Pn323 内部位置命令 3-圈数 56EH Pn348 内部位置命令 11-脉波数 5AFH 

Pn324 内部位置命令 3-脉波数 56FH Pn349 内部位置命令 11-移动速度 5B3H 

Pn325 内部位置命令 3-移动速度 575H Pn350 内部位置命令 12-圈数 5E0H 
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参数代号 名称 通讯地址 参数代号 名称 通讯地址 

Pn351 内部位置命令 12-脉波数 5E1H Pn361 内部位置命令 15-移动速度 5ECH 

Pn352 内部位置命令 12-移动速度 5E3H Pn362 内部位置命令 16-圈数 5EDH 

Pn353 内部位置命令 13-圈数 5E4H Pn363 内部位置命令 16-脉波数 5EEH 

Pn354 内部位置命令 13-脉波数 5E5H Pn364 内部位置命令 16-移动速度 5EFH 

Pn355 内部位置命令 13-移动速度 5E6H Pn365 原点复归模式设定 54AH 

Pn356 内部位置命令 14-圈数 5E7H Pn366 原点复归第一段高速 54BH 

Pn357 内部位置命令 14-脉波数 5E8H Pn367 原点复归第二段低速 54CH 

Pn358 内部位置命令 14-移动速度 5E9H Pn368 原点复归偏移圈数 54DH 

Pn359 内部位置命令 15-圈数 5EAH Pn369 原点复归偏移脉波数 54EH 

Pn360 内部位置命令 15-脉波数 5EBH — — — 

 

快捷参数 

参数代号 名称 通讯地址 参数代号 名称 通讯地址 

qn401 速度回路增益 1 530H qn405 位置回路增益 1 55AH 

qn402 速度回路积分时间常数 1 531H qn406 位置回路增益 2 551H 

qn403 速度回路增益 2 53AH qn407 位置回路前馈增益 55BH 

qn404 速度回路积分时间常数 2 53BH — — — 
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多功能接点规划参数 

参数代号 名称 通讯地址 参数代号 名称 通讯地址 

Hn501 DI-1接脚功能规划 5C0H Hn510 DI-10接脚功能规划 5C9H 

Hn502 DI-2接脚功能规划 5C1H Hn511 DI-11接脚功能规划 5CAH 

Hn503 DI-3接脚功能规划 5C2H Hn512 DI-12接脚功能规划 5CBH 

Hn504 DI-4接脚功能规划 5C3H Hn513 DI-13接脚功能规划 5CCH 

Hn505 DI-5接脚功能规划 5C4H Hn514 DO-1接脚功能规划 5F4H 

Hn506 DI-6接脚功能规划 5C5H Hn515 DO-2接脚功能规划 5F5H 

Hn507 DI-7接脚功能规划 5C6H Hn516 DO-3接脚功能规划 5F6H 

Hn508 DI-8接脚功能规划 5C7H Hn517 DO-4接脚功能规划 5F7H 

Hn509 DI-9接脚功能规划 5C8H — — — 

 

状态显示参数 

参数代号 名称 通讯地址 参数代号 名称 通讯地址 

Un-01 实际马达速度 6E4H Un-11 外部速度限制命令值 695H 

Un-02 实际马达转矩 9B6H Un-12 外部 CCW方向转矩限制命令值 6C0H 

Un-03 回生负荷率 691H Un-13 外部 CW方向转矩限制命令值 6C1H 

Un-04 实效负荷率 693H Un-14 马达回授-旋转圈数(绝对值) 8BBH 

Un-05 最大负荷率 694H Un-15 马达回授-旋转一圈内的脉波数(绝对值) 8BAH 

Un-06 速度命令 678H Un-16 脉波命令-旋转圈数(绝对值) 8C5H 

Un-07 位置误差量 65CH Un-17 脉波命令-旋转一圈内的脉波数(绝对值) 8C4H 

Un-08 位置回授量 688H Un-18 转矩命令 67EH 

Un-09 外部电压命令 632H Un-19 负载惯量比 844H 

Un-10 主回路(Vdc Bus)电压 6B7H — — — 
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第八章 异常警报排除 

8-1 异常警报说明 

当本装置最左边两个LED显示 时，表示本装置目前无法正常运作，使用者可依照下节的

对策说明，将状况排除后，再按照正常程序继续操作本装置，若仍无法将异常警报排除时，请

洽经销商或制造商，以提供进一步的处理方式。 

当异常警报发生时，LED显示状态如下所示： 

 
其中异常警报编号对应的警报请参考下一节说明，例如：异常警报编号为01表示目前发生电源

电压过低警报。 

本装置也提供使用者查询过去发生前九次的异常警报，如下所示： 

异常警报履历参数 

参数 
代号 

名称与功能 

AL-xx 目前警报讯息 

A1-xx 过去第 1次警报讯息 

A2-xx 过去第 2次警报讯息 

A3-xx 过去第 3次警报讯息 

A4-xx 过去第 4次警报讯息 

A5-xx 过去第 5次警报讯息 

A6-xx 过去第 6次警报讯息 

A7-xx 过去第 7次警报讯息 

A8-xx 过去第 8次警报讯息 

A9-xx 过去第 9次警报讯息 

注)xx代表当时的异常警报编号。 



167                    

请依照下面步骤操作使用异常警报履历参数来查询过去发生前九次的异常警报。 

步骤 操作按键 操作后LED显示画面 说明 

1 开启电源 
 

当电源开启时，进入状态显示参数。 

2 
  

按MODE键2次进入异常警报履历参数。 

3 
  

按UP键1次，选择过去第1次警报履历项次，右边两

个LED显示警报编号为03(马达过负载)。 

4 
  

按UP键1次，选择过去第2次警报履历项次，右边两

个LED显示警报编号为01(电源电压过低)。 

5 
  

按MODE键1次进入系统参数。 
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8-2 异常排除对策 

异常警报码输出 异常 

警报 

编号 

异常警报说明 排除对策 

警报 

清除 

方式 
CN1-25 

BB/A3 

CN1-24 

ST/A2 

CN1-23 

PC/A1 

CN1-22 

LM/A0 

00 目前没有警报 — — 
无异常警报发生时，CN1-22~CN1-25依

照预设功能动作，请参阅2-2-1。 

电源电压过低 01 

外部电源电压低于额

定电源电压(约190V)。 

使用电表量测外部电源电压，确认

输入电压是否符合规格。若仍无法

解决，可能驱动器内部组件故障。 

※此讯息通常发生于电源送入驱动

器时。 

开关 

重置 

1 1 1 0 

电源电压过高 

(回生异常) 

02 

1、外部电源电压高于

额定电源电压 (约

410V)。 

2、回生电压过大。 

1、请使用电表量测外部电源电压，

确认输入电压是否符合规格。 

2、确认参数 Cn012 是否依规定设

定。 

3、动作中产生此讯息：在许可范围

内延长加减速时间或减低负载

惯量。否则需要外加回生电阻。

(请向经销商或制造商洽询) 

开关 

重置 

1 1 0 1 

马达过负载 03 

当驱动器连续使用大

于额定负载两倍时，大

约10秒钟的时间会产

生此异常警报。 

1、检查马达端接线(U、V、W)及编

码器接线是否正常。 

2、调整驱动器增益，因为增益调整

不当会造成马达共振，导致电流

过大造成马达过负载。 

3、在许可范围内延长加减速时间或

减低负载惯量。 

※此讯息通常发生于动作中，如果

动作没多久就发生异常警报，请先

作第1项检查。 

开关 

重置 

1 1 0 0 

功率晶体异常 04 

驱动器温度、电流、电

压超出保护范围，功率

晶体直接产生异常警

报。 

1、检查马达端接线(U、V、W)及编

码器接线是否正常，并请依照第

二章的马达及电源标准接线图

接续外部电源。 

2、请先将电源关闭，30 分钟后重

新送入电源，如果异常警报依然

存在，可能驱动器内部功率晶体

组件故障或噪声干扰造成。  

电源 

重置 

1 0 1 1 
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异常警报码输出 异常 

警报 

编号 

异常警报说明 排除对策 

警报 

清除 

方式 
CN1-25 

BB/A3 

CN1-24 

ST/A2 

CN1-23 

PC/A1 

CN1-22 

LM/A0 

编码器 ABZ相信号 

异常 

05 

马达编码器故障或连

接编码器的电线不良。 

电源 

重置 

1 0 1 0 

编码器 UVW相信号 

异常 

06 

马达编码器故障或连

接编码器的电线不良。 

1、检查马达编码器接线是否接续到

驱动器。 

2、检查编码器接头是否短路、冷焊

或脱落。 

3、检查编码器信号端子 CN2-1 和

CN2-2(编码器电源 5V)是否正

常。 

电源 

重置 

1 0 0 1 

多功能接点规划异常 07 

输入输出接点功能规

划错误。 

1、检查参数Hn501~Hn513输入接

点 功 能 规 划 是 否 符 合 ：

DI-1~DI-13接脚功能可以重复，

但是重复功能的接脚动作电位

必须相同。 

2、检查参数Hn514~Hn517输出接

点 功 能 规 划 是 否 符 合 ：

DO-1~DO-4 接脚功能不可以重

复。 

电源 

重置 

1 0 0 0 

内存异常 08 

参数写入时发生错误。 

拆掉所有接头，当电源ON时仍发生

警报，需更换驱动器。 

电源 

重置 

0 1 1 1 

紧急停止作动 09 

当输入接点EMC动作

时产生此异常警报。 

※至于是高电位动作，

还是低电位动作，请参

阅 5-6-1来设定。 

1、解除输入接点 EMC动作。 

2、驱动器内部受噪声干扰造成，请

依照第二章的马达及电源标准

接线图及控制信号标准接线图

接续外部电源及信号线。 

开关 

重置 

0 1 1 0 

马达过电流 10 

侦测到马达电流值超

过 4倍马达额定电流。 

1、检查马达端接线(U、V、W)及编

码器接线是否正常。 

2、驱动器内部受噪声干扰造成，请

依照第二章的马达及电源标准

接线图接续外部电源。 

开关 

重置 

0 1 0 1 

位置误差量过大 11 

脉波命令与编码器回

授 脉 波 差 距 超 过

Pn308或Pn309的设定

值。 

1、增加位置回路增益(Pn310 及

Pn311)的设定值。 

2、加位置回路前馈增益(Pn307)的

设定值来加快马达反应速度。 

3、可范围内将加减速时间延长或减

低负载惯量。 

4、检查马达线(U、V、W)是否接妥。 

开关 

重置 

0 1 0 0 
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异常警报码输出 异常 

警报 

编号 

异常警报说明 排除对策 

警报 

清除 

方式 
CN1-25 

BB/A3 

CN1-24 

ST/A2 

CN1-23 

PC/A1 

CN1-22 

LM/A0 

马达过速度 12 

侦测到的马达速度超

过 1.5倍的马达额定速

度。 

1、减低输入的指令速度。 

2、电子齿轮比设定不当，请确认电

子齿轮比相关设定值。 

3、适当调整速度回路增益(Sn211

及 Sn213)，来加快马达反应速

度。 

开关 

重置 

0 0 1 1 

CPU异常 13 

控制系统无法正常工

作 

请先将电源关闭，30分钟后重新送

入电源，如果异常警报依然存在，

可能驱动器内部受噪声干扰造成，

请依照第二章的马达及电源标准接

线图接续外部电源。 

电源 

重置 

0 0 1 0 

驱动禁止异常 14 

当输入接点 CCWL 及

CWL 同时动作时产生

此异常警报。 

※至于是高电位动作，

还是低电位动作，请参

阅5-6-1来设定。 

1、解除输入接点 CCWL 或 CWL

动作。 

2、驱动器内部受噪声干扰造成，请

依照第二章的马达及电源标准

接线图及控制信号标准接线图

接续外部电源及信号线。 

开关 

重置 

0 0 0 1 

驱动器过热 15 

侦测到功率晶体温度

超过摄氏 90度。 

重复过负载会造成驱动器过热，请

更正运转方式。 

开关 

重置 

0 0 0 0 

异常警报清除方式说明： 

1、开关重置：可以利用以下两种方式清除异常警报： 

(a) 输入接点重置：当异常排除后，先解除输入接点 SON动作(亦即解除马达激磁状态)，

再使输入接点 ALRS动作，即可清除异常警报，使驱动器回复正常运作。至于输入接

点是高电位动作，还是低电位动作，请参阅 5-6-1来设定。 

(b) 按键重置：当异常排除后，先解除输入接点 SON动作(亦即解除马达激磁状态)，再同

时按下 及 键，即可清除异常警报，使驱动器回复正常运作。 

2、电源重置：当异常排除后，需重新开机(关闭电源后再重新输入电源)，才能清除异常警报，

使驱动器回复正常运作。强烈建议使用电源重置来清除异常警报时，最好先解除输入接点

SON动作(亦即解除马达激磁状态)。 

※ 注意：异常警报清除前，需确认控制器没有发出命令给驱动器，以免造成马达暴冲。 
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位置控制方式 外部位置脉波命令/16段内部缓存器命令 

型式 正负沿触发型式：CW/CCW、CLK+DIR、A/B相位差 

波形 差动(+5V)、开集极(+5V或+24V)准位 
外部位置命令

输入方式 

频率 500 KPPS(差动传输) / 200 KPPS(开集极传输) 

电子齿轮比 1/200 A/B≦ ≦200 (A=1~50000,B=1~50000) 

位置平滑加减速 滤波时间常数 0~10sec 

定位完成判断 0~50000 Pulse 

转矩限制 参数设定方式 

位 
置 
性 
能 

前馈补偿 参数设定方式 

速度控制方式 外部模拟命令/3段内部缓存器命令 

外部模拟命令电压 最大输入电压 ±10V，可变设定范围 0 ~ ±10Vdc / 0 ~ ±3000rpm 

外部命令输入阻抗 约 10k欧姆 

速度控制范围 1：5000(内部速度命令) / 1：2000(外部速度命令) 

速度变动率 

负载变动率： 0 ~ 100%   - 0.03% 以下 

电压变动率： ±10% 变动   0.2% 以下 

温度变动率： 25 ±25    0.5% ℃ 以下 

零速判定 0~3000rpm设定 

平滑加减速 直线及 S加减速时间常数 0~50sec，平滑度时间常数 0~10sec 

P/PI 切换 由控制端子输入执行切换 

速度到达判定 0~3000rpm设定 

伺服锁定 进入位置控制以锁定马达 

转矩限制 参数设定方式 

速 
度 
性 
能 

频宽 最大 400Hz 
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外部模拟命令电压 最大输入电压 ±10V，可变设定范围 0 ~ ±10Vdc / 0 ~ ±300% 

外部命令输入阻抗 约 10k欧姆 

转 
矩 
性 
能 

转矩平滑加减速 时间常数 0 ~ 50sec 

输出型态 A、B、Z相差动输出(Line driver) 位 

置 

输 

出 分周比 1 ~ 8192分周比(可任意数值设定) 

顺 

序 

输 

入 

任意规划 

输入(13点) 

SERVO ON、P/PI切换、正转/反转驱动禁止、清除误差脉波、伺服锁定、 

紧急停止、内部速度选择、运转模式切换、位置命令禁止、增益值切换、 

电子齿轮比分子选择、内部位置命令选择、内部位置命令触发、 

内部位置命令暂停、原点定位、复归原点、外部转矩限制、控制模式切换、 

正转/反转切换、内部速度设定、指令脉波禁止 

固定输出 

(4点) 

数 
位 
输 
出 
入 

顺 

序 

输 

出 

任意规划 

输入(4点) 

伺服马达警报、SERVO READY、零速检出、定位完成、速度到达、 

剎车 interlock、原点复归完成讯号 

模拟监控输出 可依使用者参数设定选取内部监控参数速度，转矩等 

保护机能 
过电流、过电压、电压不足、过热、过负载、过速度、位置偏差过大、 

编码器异常、回生异常、内存异常 

通讯接口 RS232(可连接至个人计算机或数字型操作器) 

标高 海拔 1000M以下 

安装地点 室内(避免阳光直射)无腐蚀性雾气(避免油烟易燃瓦斯尘埃) 

温度 使用温度 0~ 55 Co
，保存温度 -20 ~ +85 Co  

湿度 使用、保存湿度 85%以下 

使 
用 
环 
境 

振动 0.5G以下 
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TSTA※ -50及 TSTA-75尺寸图 
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超低 / 低慣量馬達尺寸圖

B系列

C系列

148

113.5

190

151.5

M

35

30

35

30

L

3

3

3

3

K

25

20

25

20

J

φ80

φ70

φ80

φ70

H

φ16

φ14

φ16

φ14

G

5

5

5

5

F

2

2

2

2

E

86

76

86

76

D

φ100

φ90

φ100

φ90

C

φ112

φ100

φ112

φ100

B

φ6.5TSB8751

φ6.5TSB8751

A型號

φ5.5TSB7301
附煞車

φ5.5TSB7301
不附煞車

144

135

113

185.5

176.5

154.5

37

27

27

37

27

27

3

3

3

3

3

3

30

25

25

30

25

25

φ70

φ50

φ50

φ70

φ50

φ50

φ19

φ14

φ14

φ19

φ14

φ14

6

5

5

6

5

5

2.5

2

2

2.5

2

2

φ90

φ70

φ70

φ90

φ70

φ70

80

60

60

80

60

60

FDB LJGC E KH

φ4.5TSC06201

φ4.5TSC06401

φ5.5TSC08751

φ5.5TSC08751

A型號

φ4.5TSC06201

附煞車

φ4.5TSC06401不附煞車
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中慣量馬達尺寸圖

B 系列

215.3261.8TSB13102A

165.3211.8TSB13102B

164.8TSB13551H

L（mm）L（mm）型號

184.8TSB13152B

TSB13202B

TSB13302B

TSB13102H

215.3261.8

214.8267.8

265.3316.8

不附煞車附煞車

165.3211.8TSB13551A




