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由衷感謝您購買FATEK產品。  

■ 期盼您仔細閱讀本「使用說明書」，正確、安全的使用本產品。 

■ 使用前，請務必閱讀「安全注意事項」。 

■ 閱讀完畢，請妥善保管本說明書。 

■ 爲提高産品性能，可能未經預告即變更規格。 
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前言 
 

安全注意事項 

 
忽視本說明書內容、以錯誤方法使用本產品，可能產生危害及損傷，其程度，以下列標示區分。 

 

「預期可能導致死亡或重傷等危險」。 

 

「預期可能造成傷害或發生財產損失情況」。 

 

本說明書中，希望您遵守的內容，以下列標誌區分。 

 

不可執行的「禁止」內容。 

 

務必執行的「強制」內容。 

 

本說明書中，預期有害現象，以下列標誌標示。 

 

全面注意、危險 

造成不可預期的動作、不穩定動作、失控 

無法充分發揮產品性能、縮短產品壽命 

 
造成觸電 

 
造成燒燙傷 

 
釀成火災 

 
導致受傷 

 
形成故障、破損 
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標誌 預防措施（禁止或應執行事項） 預期現象 

設置、配線 

 

絕對不可將電機直接接上商用電源。 
 

電機、驅動器附近，不可放置易燃物。 
 

 

驅動器務必以保護殼保護，外殼或其他機器與驅動器之間，

應保持本使用說明書所規定距離。  

應設置於塵埃量少，且接觸不到水、油等的場所。 
 

電機、驅動器，應安裝於金屬等非可燃物上。 
 

配線作業務必由電氣工程專門人員執行。 
 

電機、驅動器的 FG端子，務必接地。 
 

配線作業執行前，務必將供電側斷電器扳下。配線作業應

正確、確實的進行。  

電纜應確實連接；通電部位應確實以絕緣物做好絕緣。 
 

操作、運轉 

 

絕對不可用手觸碰驅動器內部。 
 

不可使電纜受損、不當施加外力、承載重物、受夾。 
 

絕對不可碰觸運轉中的電機轉動部。 
 

不可使用于有水的場所，或腐蝕性環境、易燃性氣體環境、

易燃物附近。  

不可使用于振動、衝擊激烈的場所。 
 

電纜浸漬在油、水的狀態下，不可使用。 
 

不可用沾濕的手，進行配線或操作。 
 

不可徒手觸碰軸端鍵槽電機的鍵槽。 
 

電機、驅動器的散熱片，高溫，勿碰。 
 

不可使用外部動力驅動電機。 
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標誌 預防措施（禁止或應執行事項） 預期現象 

其他使用上注意事項 

 

地震發生後，務必進行安全確認。 
 

為確保地震時不會引起火災及人身傷亡，應確實進行設置、

安裝。 
 

應設置外部緊急停止電路，以備緊急時能即時停止運轉並切

斷電源。 
 

保養、檢查 

 

絕對不可進行拆卸。 
 

 

驅動器具有危險的高壓電部分。進行配線及檢查等工作時，

務必切斷電源，讓內部電壓放電 5分鐘以上。  
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標誌 預防措施（禁止或應執行事項） 預期現象 

設置、配線 

 

不可直接用手觸碰連接器端子。 
 

不可阻塞通風口。不可使異物進入內部。 
 

 

電機與驅動器應遵守指定的組合。 
 

試運轉時，應采電機固定、與機械分離的狀態，待動作確

認後，再安裝到機械上。  

請遵守指定的安裝方法及方向。 
 

請根據本體重量、產品額定輸出，進行相應的適當安裝。 
 

操作、運轉 

 

請勿踩在產品上、或在產品上放置重物。 
 

絕不可進行極端的調整變更，會造成運作不穩定。 
 

停電後恢復供電時，可能出現突然性啟動，請勿靠近機

械。機械應設定為重新啟動時也能確保人身安全的模式。  

勿用於日光直射的地方。 
 

勿施加強力衝擊。 
 

絕對不可使用設置於主電源側的電磁接觸器進行電機的

運轉、停止。  

裝設於電機的制動器為保持用，不可用做一般制動。 
 

勿使用故障、破損的電機和驅動器。 
 

 

確認電源規格正常。 
 

保持用制動器並非確保機械安全的停止裝置。應在機械

上另行裝設確保安全用的停止裝置。  

警報發生時，應排除原因、確保安全後，解除警報，重新

啟動。  

與制動控制繼電器做串連，並連接緊急停止斷路繼電器。 
 

  



 

1-6 ― SD3 使用說明書 ―  

 

標誌 預防措施（禁止或應執行事項） 預期現象 

搬運、保管 

 

不可保管於會淋雨或接觸水氣的地方、或存在有毒氣體、液

體之處。  

搬運時，不可持握電纜或電機軸部。 
 

搬運或設置時，應避免掉落或傾倒。 
 

 

需要長時間保存時，請聯絡本使用說明書記載的諮詢視窗。 
 

請保管於本使用說明書規定的保管環境場所。 
 

其他使用上注意事項 

 

廢棄電池時，請用膠布等做電池絕緣，並依各地區規定處理。 

廢棄時，請以工業廢棄物處理。 

保養、檢查 

 

除本公司外，請勿進行拆卸修理。 
 

請勿頻繁的開關電源。 
 

通電中或剛切斷電源不久，電機、驅動器的散熱片及再生阻

抗器等，可能處於高溫狀態，請勿觸摸。  

 

驅動器或電機故障時，應切斷控制電源及主回路電源。 
 

長時間不使用時，務必切斷電源。 
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使用注意事項 

 

 

本產品、及搭載本產品的裝置出口 

本產品的最終用途或使用者為軍事或兵器等，即為適用「外匯及外貿法」規定的管制對象。出

口時，請務必接受詳實的審查，以及辦理必要出口手續。 

另外，請遵守當地的法令等。 

 

 

本產品及搭載本產品的機器等，用於人命相關用途時 

本產品是以一般工業產品為物件所設計、製造。無法使用於醫療機器等方面。 

 

 

本產品用於核能、航太、交通工具等特殊環境、用途時 

請事先洽詢本公司。 

 

 

本產品使用在故障時預期會發生重大事故、損失的裝置上時 

請務必連接安全裝置或保護機器後使用。 

 

 

外加超過本產品電源規格的電壓時 

驅動器可能起火或冒煙。請確實注意配線，並務必於通電前確認配線正確。使用在無塵室中，

請特別注意。 

 

 

電機軸在未做電氣接地的狀態下運轉 

依照裝置或設置環境不同，電機軸承電蝕可能造成軸承聲音增大。請確實做接地確認及校驗。 

 

 

在外來干擾或靜電影響大的環境下運轉 

本產品設計、製造時均經過充分的雜訊測試，但仍可能因使用環境而出現不可預期的動作。設

計故障安全防護裝置的同時，也請詳加考慮裝置可動範圍內的安全確保。 

 

 

使用於本產品規格範圍外 

不在保證範圍內。請特別注意。 

 



 

1-8 ― SD3 使用說明書 ―  

安全規格 

 

   

規格 電機 驅動器 

歐洲 EC法規 

低電壓法規 (*1) 
EN60034-1 

EN60034-5 
EN61800-5-1 

EMC法規 (*2) 
EN61000-6-2 

EN55011 Class A, Group1 

機械指令 （不適用） （不適用） 

UL規格 (*1) 
1004-1 

1004-6 

（文件 No.E470950） 

508C 

（文件 No.E471456） 

CSA規格 C22.2 No.100 C22.2 No.14 

韓國安全認證 (KC） （對象外） 
KN11 

KN61000-6-2 

中國強制認證制度 (CCC） （對象外） 

 

*1) 本公司產品在滿足下列設置條件下，符合低電壓法規。 

 ・過電壓類別Ⅱ 

     ・Ⅰ類機器 

     ・污染度 2（電路部）  

*2) 搭載本產品的機械・裝置存在和本公司的試驗條件不同的情況。搭載本公司產品的機械・裝置需要以最終形式的

機械・裝置取得安全規格認證。 
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保養、點檢 

 

 

請勿進行拆卸作業。 

 

為求安全的使用本產品，請定期進行驅動器、電機的保養、檢查。 

 

安全確認後，始得進行檢查作業。 

 

本產品的預設運轉條件如下。 

周圍溫度 
年平均 30℃ 

（不可超過規格溫度範圍） 

負載率 80％以下 

運轉時間 20小時/日以下 

 

 

 

為求使用安全，請進行日常檢查及定期檢查。 

 

日常檢查：請于每次開始運轉時實施。 

・ 確認周圍溫度，濕度，大氣環境 

・ 無灰塵，異物。尤其是通風口，不可有雙重物 

・ 佈線不可過度彎曲，佈線無損傷 

・ 電源電壓在使用範圍內 

・ 裝置可動部範圍內無異物 

・ 通電時，開始運轉後，無異音，異臭 

 

定期檢查：請以 1年實施 1次為目標。 

・ 驅動器，電機的緊固螺絲無松脫 

・ 驅動器，電機，電纜，端子台等，未因過多出現變形，變色 

・ 配線固定部，端子台螺絲無松脫 

  

檢查 
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保證 

 

 

產品保證期間，自本公司製造月起算 18個月。 

        附有制動器的電機場合，以軸的加速・減速次數不超過壽命為准。 

 

 

按照本使用說明書正常使用的狀態下，於保證期內發生故障時，提供無償修理。但是，即使在保

證期內，若發生下列情形，則為有償修理。 

・ 錯誤的使用方法，以及不當修理或改造引發的故障。 

・ 購買後摔落及運送時損傷造成的故障。 

・ 使用於產品規格範圍外。 

・ 火災，地震，雷擊，風災水害，鹽害，電壓異常，其他天災，災害所引發的故障。 

・ 水，油，金屬片，其他異物侵入時。 

 

此外，記載標準壽命的部件，超過個別壽命時，亦不無償提供。 

保證範圍僅交貨本體，交貨品故障引發的損害，亦不提供補償。 

 

 

期間 

內容 
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概要 
 

不當的使用方法及操作方法，不僅無法充分發揮產品性能，還會導致故障，及縮短產品壽命。請

詳讀本使用說明書，正確、安全的使用。 

 

 

■ 為提升性能等，可能隨時做規格、功能的追加變更，或部分部件變更。恕不另行通知。 

■ 搭載本產品的裝置，若計畫取得安全規格時，請事先與本公司洽談。 

■ 本使用說明書內容力求完善，倘若仍有不明確之處，敬請洽詢本公司經銷商。 

■ 應用本產品的機器的使用說明書中，請注明以下內容的注意事項。 

・ 高電壓機器，危險 

    ・ 電源切斷後，端子及機器內部，其餘殘留電壓，危險 

・ 局部高溫 

・ 禁止解除 

■ 為延長電機、驅動器使用壽命，務必在正確條件下使用。請遵照本使用說明書。 

■ 本使用說明書致力於記載最新資訊，因此可能未經預告實施變更。希望取得最新版使用說明

書時，請與本公司聯絡。 

■ 不得擅自片斷或全部轉載本使用說明書的內容。 

 

 

■ 實物與訂購品是否相符？ 

■ 運送過程中有無造成損傷？ 

■ 如有問題，請聯絡本公司經銷商。 

 

  

有關本產品 

開箱時應確認事項 
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產品標籤 

 

電機標籤 

 

動器標籤 

 

 

UL對應驅動器 
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危險標示 

 

高溫注意 

電機及驅動器，在運轉中及停

止後不久，會處於高溫狀態，

請特別注意不要觸碰。會造成

燒燙傷。 

 
觸電注意 

請特別注意，運轉中及停止後

5 分鐘內，不要觸碰驅動器。

會觸電 

 

危險注意 

錯誤的使用方法，可能造成驅

動器的危害及損害。請特別注

意。會導致受傷。 

 

FG（機殼接地／保護接地）記號 

在貼有此記號的地方，請務必用

螺絲進行接地保護措施。 

 

禁止拆卸、禁止衝擊標籤 

請不要拆除編碼器外殼

或拆卸。 

敲擊編碼器外殼，會造成

故障。 

另外，請勿給予電機或電

機軸強力衝擊。  

  



 

1-14 ― SD3 使用說明書 ―  

 



 

 

  

 

 

 

 

 

電機型式 ....................................... 2 

電機型式 1（M3A、M5A、M7A系列） .................... 2 

電機型式 2（M3B、M5B、M7B系列） .................... 3 

電機各部位名稱（全機型共通） ................... 4 

電機規格 ....................................... 5 

共通規格 ........................................... 5 

50W（M5A005） ...................................... 6 

50W （M5B005） .................................... 8 

100W （M5A010） ................................... 10 

100W （M5B010） ................................... 12 

200W （M3A020,M7A020） ............................ 14 

200W （M3B020,M7B020） ............................ 16 

400W (M3A040, M7A040) ............................. 18 

400W (M3B040, M7B040) ............................. 20 

750W（M3A075, M7A075） ............................ 22 

750W（M3B075, M7B075） ............................ 24 

1kW (M5A100, M7A100) .............................. 26 

1.5kW（M3A150,M7A150） ............................ 28 

2kW （M5A200） ................................... 30 

編碼器規格 .................................... 32 

驅動器型式 .................................... 34 

驅動器各部位名稱 .............................. 37 

驅動器規格 .................................... 39 

超載檢出特性 ...................................... 44 

尺寸圖 ............................................ 45 

 

 



 

2-2 ― SD3 系列使用說明書 ―  

電機型式 
 

電機型式 1（M3A、M5A、M7A系列） 
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電機型式 2（M3B、M5B、M7B系列） 

 

對應驅動器：僅 TYPE-M2（SD3□□□□□11） 

 

 

 

 



 

2-4 ― SD3 系列使用說明書 ―  

電機各部位名稱（全機型共通） 
 

 

 

 

 

 

 

50W～750W 

1kW ～2kW 
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電機規格 
 

共通規格 

 

項目 規格 

使用環境溫度 0～40℃ 

使用環境濕度 20～85%RH（無結露） 

保存環境溫度 －20～65℃（無結露） 最高溫度：80℃，72小時 

保存環境濕度 20～85%RH（無結露） 

使用及保存環境 
屋內（無直射日光）、無腐蝕性氣體、可燃性氣體、油霧、粉塵、 

可燃物、研磨材 

絕緣電阻 DC1,000V絕緣 5MΩ以上 

耐電壓 1次電壓－FG端子間 AC1500V 1分鐘 

使用海拔 1,000m以下 

振動等級 V15 (JEC2121) 

振動耐久性 49m/s
2
 （5G） 

衝擊耐久性 98m/s
2
 （10G） 

保護構造 
IP65：50W～750W,  

IP67：1kW～2kW 

觸電保護 等級Ⅰ（接地義務） 

過電壓類別 Ⅱ 

設置環境 汙損度 2 

 

 

制動器具有極性。 

電線顏色  ：連接 

 黃（BRK＋）：+24V 

 藍（BRK－）：GND 

若是配線錯誤，可能會造成電機故障，

或是無法充分發揮電機功能。 

 



 

2-6 ― SD3 系列使用說明書 ―  

50W（M5A005） 

 

項目 單位 規格 

安裝法蘭尺寸 mm □40 

轉子慣量 － 中 

概略重量 
無制動器 

kg 
0.4 

有制動器 0.6 

對應驅動器 － SD3005□□（單軸） 

基

本

規

格 

電壓 V AC200V～240V 

額定輸出 W 50 

額定轉矩 N･m 0.16 

暫態最大轉矩 N･m 0.56 

額定電流（堵轉電流） A 0.68 

暫態最大電流 A 2.4 

額定轉速 r/min 3,000 

最高轉速 r/min 6,000 

轉矩常數 N・m/A 0.25 

每相感應電壓常數 mV/(r/min) 8.8 

額定功率比率 
無制動器 

kW/s 
5.6 

有制動器 4.7 

機械時間常數 
無制動器 

ms 
2.60 

有制動器 3.06 

電氣時間常數 ms 0.64 

轉子慣量 
無制動器 ×10⁻⁴ 

kg・m
2
 

0.045 

有制動器 0.053 

容許載荷 
徑向 N 68 

軸向 N 58 

耐熱等級 Class B 

散熱條件 250mm × 250mm t=12 鋁制散熱片 

編碼器 17bit（半雙工非同期串列通信） 

制

動

器

規

格 

用途 保持用制動器 （非制動用） 

電源 － SELV電源（*） 

額定電壓 V DC24V±10 % 

額定電流 A 0.25 

靜摩擦轉矩 N･m 0.16以上 

吸引時間 ms 35以下 

釋放時間 ms 20以下 

釋放電壓 V DC1V以上 

*）・此為危險電壓，請使用強化絕緣的電源。 

・制動器電源和驅動器的控制電源不要共用。  
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備註）  直軸產品的前端無螺紋加工。 

 

制動器 無 有 

油封 無 有 無 有 

電機型式 
M5A005CSNN□ 

M5A005CKNN□ 

M5A005CSNN□◇ 

M5A005CKNN□◇ 

M5A005CSNS□ 

M5A005CSNS□ 

M5A005CSBS□ 

M5A005CSBS□ 

M5A005CSBN□◇ 

M5A005CSBN□◇ 

M5A005CSBS□ 

M5A005CSBS□ 

LL 66.4 72.0 106.8 112.4 

 

◇ 編碼器規格 

C 17bit(增量型) 

A 17bit(絕對型) 

 

 

  



 

2-8 ― SD3 系列使用說明書 ―  

50W （M5B005） 

 

項目 單位 規格 

安裝法蘭尺寸 mm □40 

轉子慣量 － 中 

概略重量 
無制動器 

kg 
0.4 

有制動器 0.6 

對應驅動器 － 僅 SD3005□□11 

基

本

規

格 

電壓 V AC200V～240V 

額定輸出 W 50 

額定轉矩 N･m 0.16 

暫態最大轉矩 N･m 0.56 

額定電流（堵轉電流） A 0.68 

暫態最大電流 A 2.4 

額定轉速 r/min 3,000 

最高轉速 r/min 6,000 

轉矩常數 N・m/A 0.25 

每相感應電壓常數 mV/(r/min) 8.8 

額定功率比率 
無制動器 

kW/s 
6.5 

有制動器 5.4 

機械時間常數 
無制動器 

ms 
1.92 

有制動器 2.31 

電氣時間常數 ms 0.74 

轉子慣量 
無制動器 ×10⁻⁴ 

kg・m
2
 

0.039 

有制動器 0.047 

容許載荷 
徑向 N 68 

軸向 N 58 

耐熱等級 Class B 

散熱條件 250mm × 250mm t=12 鋁制散熱片 

編碼器 17bit（半雙工非同期串列通信） 

制

動

器

規

格 

用途 保持用制動器 （非制動用） 

電源 － SELV電源（*） 

額定電壓 V DC24V±10 % 

額定電流 A 0.25 

靜摩擦轉矩 N･m 0.32以上 

吸引時間 ms 35以下 

釋放時間 ms 20以下 

釋放電壓 V DC1V以上 

*）・此為危險電壓，請使用強化絕緣的電源。 

・制動器電源和驅動器的控制電源不要共用。 
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備註）  直軸產品的前端無螺紋加工。 

 

制動器 無 有 

油封 無 有 無 有 

電機型式 
M5B005CSNN□ 

M5B005CKNN□ 

M5B005CSNN□◇ 

M5B005CKNN□◇ 

M5B005CSNS□ 

M5B005CSNS□ 

M5B005CSBS□ 

M5B005CSBS□ 

M5B005CSBN□◇ 

M5B005CSBN□◇ 

M5B005CSBS□ 

M5B005CSBS□ 

LL 66.4 72.0 106.8 112.4 

 

◇ 編碼器規格 

C 17bit(增量型) 

A 17bit(絕對型) 

 

 

  



 

2-10 ― SD3 系列使用說明書 ―  

100W （M5A010） 

 

項目 單位 規格 

安裝法蘭尺寸 mm □40 

轉子慣量 － 中 

概略重量 
無制動器 

kg 
0.5 

有制動器 0.8 

對應驅動器 － SD3010□□□□（單軸） 

基

本

規

格 

電壓 V AC200V～240V 

額定輸出 W 100 

額定轉矩 N･m 0.32 

暫態最大轉矩 N･m 1.12 

額定電流（堵轉電流） A 0.95 

暫態最大電流 A 3.3 

額定轉速 r/min 3,000 

最高轉速 r/min 6,000 

轉矩常數 N・m/A 0.36 

每相感應電壓常數 mV/(r/min) 12.5 

額定功率比率 
無制動器 

kW/s 
13.6 

有制動器 12.3 

機械時間常數 
無制動器 

ms 
1.69 

有制動器 1.87 

電氣時間常數 ms 0.76 

轉子慣量 
無制動器 ×10⁻⁴ 

kg・m
2
 

0.074 

有制動器 0.082 

容許載荷 
徑向 N 68 

軸向 N 58 

耐熱等級 Class B 

散熱條件 250mm × 250mm t=12 鋁制散熱片 

編碼器 17bit（半雙工非同期串列通信） 

制

動

器

規

格 

用途 保持用制動器 （非制動用） 

電源 － SELV電源（*） 

額定電壓 V DC24V±10 % 

額定電流 A 0.25 

靜摩擦轉矩 N･m 0.32以上 

吸引時間 ms 35以下 

釋放時間 ms 20以下 

釋放電壓 V DC1V以上 

         *）・此為危險電壓，請使用強化絕緣的電源。 

            ・制動器電源和驅動器的控制電源不要共用。  
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備註）  直軸產品的前端無螺紋加工。 

 

制動器 無 有 

油封 無 有 無 有 

電機型

式 

M5A010CSNN□ 

M5A010CKNN□ 

M5A010CSNN□◇ 

M5A010CKNN□◇ 

M5A010CSNS□ 

M5A010CSNS□ 

M5A010CSBS□ 

M5A010CSBS□ 

M5A010CSBN□◇ 

M5A010CSBN□◇ 

M5A010CSBS□ 

M5A010CSBS□ 

LL 82.4 88.0 122.8 128.4 

 

◇ 編碼器規格 

C 17bit(增量型) 

A 17bit(絕對型) 

 

 

  



 

2-12 ― SD3 系列使用說明書 ―  

100W （M5B010） 

 

項目 單位 規格 

安裝法蘭尺寸 mm □40 

轉子慣量 － 中 

概略重量 
無制動器 

kg 
0.5 

有制動器 0.8 

對應驅動器 － 僅 SD3010CZ□□ 

基

本

規

格 

電壓 V AC200V～240V 

額定輸出 W 100 

額定轉矩 N･m 0.32 

暫態最大轉矩 N･m 1.12 

額定電流（堵轉電流） A 0.97 

暫態最大電流 A 3.3 

額定轉速 r/min 3,000 

最高轉速 r/min 6,000 

轉矩常數 N・m/A 0.35 

每相感應電壓常數 mV/(r/min) 12.3 

額定功率比率 
無制動器 

kW/s 
16.5 

有制動器 14.6 

機械時間常數 
無制動器 

ms 
1.17 

有制動器 1.32 

電氣時間常數 ms 0.89 

轉子慣量 
無制動器 ×10⁻⁴ 

kg・m
2
 

0.061 

有制動器 0.069 

容許載荷 
徑向 N 68 

軸向 N 58 

耐熱等級 Class B 

散熱條件 250mm × 250mm t=12 鋁制散熱片 

編碼器 17bit（半雙工非同期串列通信） 

制

動

器

規

格 

用途 保持用制動器 （非制動用） 

電源 － SELV電源（*） 

額定電壓 V DC24V±10 % 

額定電流 A 0.25 

靜摩擦轉矩 N･m 0.32以上 

吸引時間 ms 35以下 

釋放時間 ms 20以下 

釋放電壓 V DC1V以上 

         *）・此為危險電壓，請使用強化絕緣的電源。 

            ・制動器電源和驅動器的控制電源不要共用。  
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備註）  直軸產品的前端無螺紋加工 

 

制動器 無 有 

油封 無 有 無 有 

電機型式 
M5B010CSNN□ 

M5B010CKNN□ 

M5B010CSNN□◇ 

M5B010CKNN□◇ 

M5B010CSNS□ 

M5B010CSNS□ 

M5B010CSBS□ 

M5B010CSBS□ 

M5B010CSBN□◇ 

M5B010CSBN□◇ 

M5B010CSBS□ 

M5B010CSBS□ 

LL 82.4 88.0 122.8 128.4 

 

◇ 編碼器規格 

C 17bit(增量型) 

A 17bit(絕對型) 

 

 

  



 

2-14 ― SD3 系列使用說明書 ―  

200W （M3A020,M7A020） 

 

項目 單位 規格 

安裝法蘭尺寸 mm □60 

轉子慣量 － 低 高 

概略重量 
無制動器 

kg 
0.9 1.0 

有制動器 1.4 1.5 

對應驅動器 － SD3020C1□□（單軸） 

基

本

規

格 

電壓 V AC200V～240V 

額定輸出 W 200 

額定轉矩 N･m 0.64 

暫態最大轉矩 N･m 1.91 

額定電流（堵轉電流） A 1.7 

暫態最大電流 A 5.1 

額定轉速 r/min 3,000 

最高轉速 r/min 5,000 

轉矩常數 N・m/A 0.42 

每相感應電壓常數 mV/(r/min) 14.5 

額定功率比率 
無制動器 

kW/s 
23.7 9.2 

有制動器 19.3 8.6 

機械時間常數 
無制動器 

ms 
1.13 2.91 

有制動器 1.39 3.11 

電氣時間常數 ms 1.99 

轉子慣量 
無制動器 ×10⁻⁴ 

kg・m
2
 

0.17 0.44 

有制動器 0.21 0.47 

容許載荷 
徑向 N 245 

軸向 N 98 

耐熱等級 Class B 

散熱條件 350mm × 350mm t=12 鋁制散熱片 

編碼器 17bit（半雙工非同期串列通信） 

制

動

器

規

格 

用途 保持用制動器 （非制動用） 

電源 － SELV電源（*） 

額定電壓 V DC24V±10 % 

額定電流 A 0.3 

靜摩擦轉矩 N･m 1.27以上 

吸引時間 ms 50以下 

釋放時間 ms 15以下 

釋放電壓 V DC1V以上 

         *）・此為危險電壓，請使用強化絕緣的電源。 

            ・制動器電源和驅動器的控制電源不要共用。  
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備註）  直軸產品的前端無螺紋加工。 

 

制動器 無 有 

慣量 低 高 低 高 

電機型式 M3A020KN M7A020KN M3A020KB M7A020KB 

LL 79.0 98.5 115.5 135.0 

 

 

 

 

 

  



 

2-16 ― SD3 系列使用說明書 ―  

200W （M3B020,M7B020） 

 

項目 單位 規格 

安裝法蘭尺寸 mm □60 

轉子慣量 － 低 高 

概略重量 
無制動器 

kg 
0.8 1.0 

有制動器 1.3 1.5 

對應驅動器 － 僅 SD3020C1□□ 

基

本

規

格 

電壓 V AC200V～240V 

額定輸出 W 200 

額定轉矩 N･m 0.64 

暫態最大轉矩 N･m 1.91 

額定電流（堵轉電流） A 1.7 

暫態最大電流 A 5.2 

額定轉速 r/min 3,000 

最高轉速 r/min 6,000 

轉矩常數 N・m/A 0.41 

每相感應電壓常數 mV/(r/min) 14.3 

額定功率比率 
無制動器 

kW/s 
28.2 9.1 

有制動器 23.5 8.6 

機械時間常數 
無制動器 

ms 
0.72 2.23 

有制動器 0.87 2.38 

電氣時間常數 ms 2.53 

轉子慣量 
無制動器 ×10⁻⁴ 

kg・m
2
 

0.14 0.44 

有制動器 0.17 0.47 

容許載荷 
徑向 N 245 

軸向 N 98 

耐熱等級 Class B 

散熱條件 350mm × 350mm t=12 鋁制散熱片 

編碼器 17bit（半雙工非同期串列通信） 

制

動

器

規

格 

用途 保持用制動器 （非制動用） 

電源 － SELV電源（*） 

額定電壓 V DC24V±10 % 

額定電流 A 0.3 

靜摩擦轉矩 N･m 1.27以上 

吸引時間 ms 50以下 

釋放時間 ms 15以下 

釋放電壓 V DC1V以上 

         *）・此為危險電壓，請使用強化絕緣的電源。 

            ・制動器電源和驅動器的控制電源不要共用。 
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備註）  直軸產品的前端無螺紋加工。 

 

制動器 無 有 

慣量 低 高 低 高 

電機型式 M3B020CKN M7B020CKN M3B020CKB M7B020CKB 

LL 76.5 93.5 113.0 130.0 

 

 

 

 

 

 

  



 

2-18 ― SD3 系列使用說明書 ―  

400W (M3A040, M7A040) 

 

項目 單位 規格 

安裝法蘭尺寸 mm □60 

轉子慣量 － 低 高 

概略重量 
無制動器 

kg 
1.3 1.5 

有制動器 1.8 2.0 

對應驅動器 － SD3040C2□□（單軸） 

基

本

規

格 

電壓 V AC200V～240V 

額定輸出 W 400 

額定轉矩 N･m 1.27 

暫態最大轉矩 N･m 3.82 

額定電流（堵轉電流） A 2.7 

暫態最大電流 A 8.1 

額定轉速 r/min 3,000 

最高轉速 r/min 5,000 

轉矩常數 N・m/A 0.50 

每相感應電壓常數 mV/(r/min) 17.4 

額定功率比率 
無制動器 

kW/s 
55.9 23.2 

有制動器 50.7 21.9 

機械時間常數 
無制動器 

ms 
0.70 1.69 

有制動器 0.77 1.78 

電氣時間常數 ms 2.47 

轉子慣量 
無制動器 ×10⁻⁴ 

kg・m
2
 

0.29 0.70 

有制動器 0.32 0.74 

容許載荷 
徑向 N 245 

軸向 N 98 

耐熱等級 Class B 

散熱條件 350mm × 350mm t=12 鋁制散熱片 

編碼器 17bit（半雙工非同期串列通信） 

制

動

器

規

格 

用途 保持用制動器 （非制動用） 

電源 － SELV電源（*） 

額定電壓 V DC24V±10 % 

額定電流 A 0.3 

靜摩擦轉矩 N･m 1.27以上 

吸引時間 ms 50以下 

釋放時間 ms 15以下 

釋放電壓 V DC1V以上 

*）・此為危險電壓，請使用強化絕緣的電源。 

・制動器電源和驅動器的控制電源不要共用。 
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備註）  直軸產品的前端無螺紋加工。 

 

制動器 無 有 

慣量 低 高 低 高 

電機型式 M3A040CKN M7A040CKN M3A040CKB M7A040CKB 

LL 98.5 118.0 135.0 154.5 

 

 

 

 

 

  



 

2-20 ― SD3 系列使用說明書 ―  

400W (M3B040, M7B040) 

 

項目 單位 規格 

安裝法蘭尺寸 mm □60 

轉子慣量 － 低 高 

概略重量 
無制動器 

kg 
1.1 1.3 

有制動器 1.6 1.8 

對應驅動器 － 僅 SD3040C2□□ 

基

本

規

格 

電壓 V AC200V～240V 

額定輸出 W 400 

額定轉矩 N･m 1.27 

暫態最大轉矩 N･m 3.82 

額定電流（堵轉電流） A 2.7 

暫態最大電流 A 8.5 

額定轉速 r/min 3,000 

最高轉速 r/min 6,000 

轉矩常數 N・m/A 0.49 

每相感應電壓常數 mV/(r/min) 17.1 

額定功率比率 
無制動器 

kW/s 
69.4 23.0 

有制動器 61.8 22.1 

機械時間常數 
無制動器 

ms 
0.47 1.42 

有制動器 0.53 1.47 

電氣時間常數 ms 2.92 

轉子慣量 
無制動器 ×10⁻⁴ 

kg・m
2
 

0.23 0.71 

有制動器 0.26 0.73 

容許載荷 
徑向 N 245 

軸向 N 98 

耐熱等級 Class B 

散熱條件 350mm × 350mm t=12 鋁制散熱片 

編碼器 17bit（半雙工非同期串列通信） 

制

動

器

規

格 

用途 保持用制動器 （非制動用） 

電源 － SELV電源（*） 

額定電壓 V DC24V±10 % 

額定電流 A 0.3 

靜摩擦轉矩 N･m 1.27以上 

吸引時間 ms 50以下 

釋放時間 ms 15以下 

釋放電壓 V DC1V以上 

*）・此為危險電壓，請使用強化絕緣的電源。 

・制動器電源和驅動器的控制電源不要共用。 
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備註）  直軸產品的前端無螺紋加工。 

 

制動器 無 有 

慣量比 低 高 低 高 

電機型式 M3B040CKN M7B040CKN M3B040CKB M7B040CKB 

LL 93.5 110.5 130.0 147.0 
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750W（M3A075, M7A075） 

 

項目 單位 規格 

安裝法蘭尺寸 mm □80 

轉子慣量 － 低 高 

概略重量 
無制動器 

kg 
2.5 2.7 

有制動器 3.3 3.5 

對應驅動器 － SD3080C3□□（單軸） 

基

本

規

格 

電壓 V AC200V～240V 

額定輸出 W 750 

額定轉矩 N･m 2.39 

暫態最大轉矩 N･m 7.1 

額定電流（堵轉電流） A 4.2 

暫態最大電流 A 12.6 

額定轉速 r/min 3,000 

最高轉速 r/min 4,500 

轉矩常數 N・m/A 0.61 

每相感應電壓常數 mV/(r/min) 21.3 

額定功率比率 
無制動器 

kW/s 
61.9 35.2 

有制動器 51.3 31.5 

機械時間常數 
無制動器 

ms 
0.55 0.96 

有制動器 0.66 1.08 

電氣時間常數 ms 4.30 

轉子慣量 
無制動器 ×10⁻⁴ 

kg・m
2
 

0.92 1.62 

有制動器 1.11 1.81 

容許載荷 
徑向 N 392 

軸向 N 147 

耐熱等級 Class B 

散熱條件 350mm × 350mm t=12 鋁制散熱片 

編碼器 17bit（半雙工非同期串列通信） 

制

動

器

規

格 

用途 保持用制動器 （非制動用） 

電源 － SELV電源（*） 

額定電壓 V DC24V±10 % 

額定電流 A 0.4 

靜摩擦轉矩 N･m 2.39以上 

吸引時間 ms 70以下 

釋放時間 ms 20以下 

釋放電壓 V DC1V以上 

*）・此為危險電壓，請使用強化絕緣的電源。 

・制動器電源和驅動器的控制電源不要共用。 
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備註）  直軸產品的前端無螺紋加工。 

 

制動器 無 有 

慣量 低 高 低 高 

電機型式 M3A075CKN M7A075CKN M3A075CKB M7A075CKB 

LL 112.3 127.3 149.3 164.3 
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750W（M3B075, M7B075） 

 

項目 單位 規格 

安裝法蘭尺寸 mm □80 

轉子慣量 － 低 高 

概略重量 
無制動器 

kg 
2.2 2.5 

有制動器 3.0 3.3 

對應驅動器 － 僅 SD3080C3□□ 

基

本

規

格 

電壓 V AC200V～240V 

額定輸出 W 750 

額定轉矩 N･m 2.39 

暫態最大轉矩 N･m 7.1 

額定電流（堵轉電流） A 4.2 

暫態最大電流 A 12.2 

額定轉速 r/min 3,000 

最高轉速 r/min 6,000 

轉矩常數 N・m/A 0.63 

每相感應電壓常數 mV/(r/min) 21.9 

額定功率比率 
無制動器 

kW/s 
76.6 35.4 

有制動器 60.7 31.6 

機械時間常數 
無制動器 

ms 
0.40 0.86 

有制動器 0.50 0.96 

電氣時間常數 ms 4.60 

轉子慣量 
無制動器 ×10⁻⁴ 

kg・m
2
 

0.74 1.61 

有制動器 0.94 1.81 

容許載荷 
徑向 N 392 

軸向 N 147 

耐熱等級 Class B 

散熱條件 350mm × 350mm t=12 鋁制散熱片 

編碼器 17bit（半雙工非同期串列通信） 

制

動

器

規

格 

用途 保持用制動器 （非制動用） 

電源 － SELV電源（*） 

額定電壓 V DC24V±10 % 

額定電流 A 0.4 

靜摩擦轉矩 N･m 2.39以上 

吸引時間 ms 70以下 

釋放時間 ms 20以下 

釋放電壓 V DC1V以上 

*）・此為危險電壓，請使用強化絕緣的電源。 

・制動器電源和驅動器的控制電源不要共用。 
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備註）  直軸產品的前端無螺紋加工。 

 

制動器 無 有 

慣量 低 高 低 高 

電機型式 M3B075CKN M7B075CKN M3B075CKB M7B075CKB 

LL 107.3 122.3 144.3 159.3 

 

 

 

 

備註）  直軸產品的前端無螺紋加工。 
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1kW (M5A100, M7A100) 

 

項目 單位 規格 

安裝法蘭尺寸 mm □130 

轉子慣量 － 中 高 

概略重量 
無制動器 

kg 
5.6 7.6 

有制動器 7.0 9.0 

對應驅動器 － SD3100C4□□ 

基

本

規

格 

電壓 V AC200V～240V 

額定輸出 W 1,000 

額定轉矩 N･m 4.77 

暫態最大轉矩 N･m 14.3 

額定電流（堵轉電流） A 5.6 

暫態最大電流 A 16.8 

額定轉速 r/min 2,000 

最高轉速 r/min 3,000 

轉矩常數 N・m/A 0.88 

每相感應電壓常數 mV/(r/min) 30.9 

額定功率比率 
無制動器 

kW/s 
50.0 9.2 

有制動器 36.5 8.6 

機械時間常數 
無制動器 

ms 
0.76 4.17 

有制動器 1.05 4.43 

電氣時間常數 ms 10.1 

轉子慣量 
無制動器 ×10⁻⁴ 

kg・m
2
 

4.56 24.9 

有制動器 6.24 26.4 

容許載荷 
徑向 N 490 

軸向 N 196 

耐熱等級 Class F 

散熱條件 400mm × 400mm t=20 鋁制散熱片 

編碼器 17bit（半雙工非同期串列通信） 

制

動

器

規

格 

用途 保持用制動器 （非制動用） 

電源 － SELV電源（*） 

額定電壓 V DC24V±10 % 

額定電流 A 1.0 

靜摩擦轉矩 N･m 9.55以上 

吸引時間 ms 120以下 

釋放時間 ms 30以下 

釋放電壓 V DC1V以上 

*）・此為危險電壓，請使用強化絕緣的電源。 

・制動器電源和驅動器的控制電源不要共用。 
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備註）  直軸產品的前端無螺紋加工。 

 

制動器 無 有 

慣量 中 高 中 高 

電機型式 M5A100CKN M7A100CKN M5A100CKB M7A100CKB 

LL 128.0 163.0 153.0 188.0 

LM 97.0 132.0 122.0 157.0 

LR 55.0 70.0 55.0 70.0 

KB1 57.5 92.5 57.5 92.5 

KB2 116.0 151.0 141.0 176.0 

KB3 － － 102.8 137.8 
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1.5kW（M3A150,M7A150） 

 

項目 單位 規格 

安裝法蘭尺寸 mm □130 

轉子慣量 － 中 高 

概略重量 
無制動器 

kg 
7.0 9.0 

有制動器 8.4 10.4 

對應驅動器 － SD150C611 

基

本

規

格 

電壓 V AC200V～240V 

額定輸出 W 1,500 

額定轉矩 N･m 7.16 

暫態最大轉矩 N･m 21.5 

額定電流（堵轉電流） A 9.0 

暫態最大電流 A 27 

額定轉速 r/min 2,000 

最高轉速 r/min 3,000 

轉矩常數 N・m/A 0.81 

每相感應電壓常數 mV/(r/min) 28.4 

額定功率比率 
無制動器 

kW/s 
76.9 13.8 

有制動器 61.4 13.3 

機械時間常數 
無制動器 

ms 
0.60 3.32 

有制動器 0.75 3.46 

電氣時間常數 ms 12.2 

轉子慣量 
無制動器 ×10⁻⁴ 

kg・m
2
 

6.67 37.12 

有制動器 8.35 38.65 

容許載荷 
徑向 N 490 

軸向 N 196 

耐熱等級 Class F 

散熱條件 400mm × 400mm t=20 鋁制散熱片 

編碼器 17bit（半雙工非同期串列通信） 

制

動

器

規

格 

用途 保持用制動器 （非制動用） 

電源 － SELV電源（*） 

額定電壓 V DC24V±10 % 

額定電流 A 1.0 

靜摩擦轉矩 N･m 9.55以上 

吸引時間 ms 120以下 

釋放時間 ms 30以下 

釋放電壓 V DC1V以上 

*）・此為危險電壓，請使用強化絕緣的電源。 

・制動器電源和驅動器的控制電源不要共用。 
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備註）  直軸產品的前端無螺紋加工。 

 

制動器 無 有 

慣量 中 高 中 高 

電機型式 M3A150CKN M7A150CKN M3A150CKB M7A150CKB 

LL 145.5 180.5 170.5 205.5 

LM 114.5 149.5 139.5 174.5 

LR 55.0 70.0 55.0 70.0 

KB1 75.0 110.0 75.0 110.0 

KB2 133.5 168.5 158.5 193.5 

KB3 － － 120.3 155.3 
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2kW （M5A200） 

 

項目 單位 規格 

安裝法蘭尺寸 mm □130 

轉子慣量 － 中 

概略重量 
無制動器 

kg 
8.4 

有制動器 9.8 

對應驅動器 － SD3200C8□□ 

基

本

規

格 

電壓 V AC200V～240V 

額定輸出 W 2,000 

額定轉矩 N･m 9.55 

暫態最大轉矩 N･m 28.6 

額定電流（堵轉電流） A 11.9 

暫態最大電流 A 35.7 

額定轉速 r/min 2,000 

最高轉速 r/min 3,000 

轉矩常數 N・m/A 0.85 

每相感應電壓常數 mV/(r/min) 29.6 

額定功率比率 
無制動器 

kW/s 
104.9 

有制動器 87.9 

機械時間常數 
無制動器 

ms 
0.58 

有制動器 0.69 

電氣時間常數 ms 12.2 

轉子慣量 
無制動器 ×10⁻⁴ 

kg・m
2
 

8.70 

有制動器 10.38 

容許載荷 
徑向 N 490 

軸向 N 196 

耐熱等級 Class F 

散熱條件 470mm × 470mm t=20 鋁制散熱片 

編碼器 17bit（半雙工非同期串列通信） 

制

動

器

規

格 

用途 保持用制動器 （非制動用） 

電源 － SELV電源（*） 

額定電壓 V DC24V±10 % 

額定電流 A 1.0 

靜摩擦轉矩 N･m 9.55以上 

吸引時間 ms 120以下 

釋放時間 ms 30以下 

釋放電壓 V DC1V以上 

*）・此為危險電壓，請使用強化絕緣的電源。 

・制動器電源和驅動器的控制電源不要共用。 
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備註）  直軸產品的前端無螺紋加工。 

 

制動器 無 有 

慣量 中 中 

電機型式 M5A200CKN M5A200CKB 

LL 163.0 188.0 

LM 132.0 157.0 

KB1 92.5 

KB2 151.0 176.0 

KB3 － 137.8 
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編碼器規格 
 

項目 單位 規格 

電機機型 － M□□□□□2□ C ** M□□□□□2□ A ** 

解析度 － 17bit 
增量型 

17bit 
絕對型 

環境規格 

工作溫度 ℃ 0～85 

外部干擾磁場 
mT 

（G） 

±2 以下 

（±20 以下） 

電氣規格 

電源 

電壓 V 
DC 4.5～5.5 

漣波 5％以下 

電流消耗 mA 
160 (typ.) 
不含突入電流 

外部電池 

電壓 V － DC 2.4～4.2 

電流消耗 μA － 10 (typ.) (*1) 

多圈計數量 count － 65,536 

最高轉速 r/min 6,000 

正轉方向 － CCW (*2) 

輸出/輸入形式 － 差分傳送 

通信規格 
傳送方式 － 半雙工非同期串列通信 

通信速度 Mbps 2.5 

*1) 測量條件：室溫、電機停止狀態、電池電壓 3.6V 

*2) 從軸側看向電機時，為逆時鐘方向旋轉。 

 
 

 
若在電機旋轉角度 180度以下的狀態使用，1圈的精度會變差。 

若使用有制動器的電機，請遵照制動器電壓及極性使用。 

若制動器電壓未滿 12V或在相反極性的狀態下使用，1圈的精度會變差。 

 

  

注意事項 
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驅動器型式 
 

SD3系列伺服驅動器從現有的產品陣容的基礎上，增加了 TYPE-M和 TYPE-M2兩個產品陣容。TYPE-M

設定了 5V集電極開路專用輸入端。而且，TYPE-M2是隨著電流控制特性的提高使伺服性能提升、制

振濾波器的強化、各種功能的追加、適用 UL規格的的產品陣容。 

 

僅 TYPE-M2對應 Columbus電機（M3B,M5B,M7B 系列）。 

 

 

單軸驅動器 
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請按下列的組合使用，除此以外的組合使用不可 

規格 驅動器型式 電機型式 
電機 

輸出功率 

（標準） 

SD3005CY11 M5A005C□□□□□** M5B005C□□□□□** 50W 

SD3010CZ11 M5A010C□□□□□** M5B010C□□□□□** 100W 

SD3020C111 
M3A020C□□□□□** M7A020C□□□□□** 

200W 
M3B020C□□□□□** M7B020C□□□□□** 

SD3040C211 
M3A040C□□□□□** M7A040C□□□□□** 

400W 
M3B040C□□□□□** M7B040C□□□□□** 

SD3080C311 
M3A075C□□□□□** M7A075C□□□□□** 

750W 
M3B075C□□□□□** M7B075C□□□□□** 

SD3100C411 
M5A100C□□□□□** M7A100C□□□□□** 

1kW 

SD3150C611 M5A150C□□□□□** M7A150C□□□□□**  1.5kW 

SD3200C811 M7A200C□□□□□** － 2kW 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

驅動器和電機的配套 
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驅動器各部位名稱 
 

 
 

 
 

 

 

 

（根據機型的不同，散熱板的厚度也會有所不同。） 

單軸驅動器 50W～750W SD3080C311 (TYPE-M2) 

單軸驅動器 1kW～2kW 
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單軸驅動器 50W～400W（TYPE-M、TYPE-M2) 
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驅動器規格 
 

 
 

項目 規格 

機種名稱 
SD300

5CY 

SD301

0CZ 

SD302

0C1 

SD304

0C2 

SD3080

C3 

SD3100

C4 

SD315

0C6 

SD3200

C8 

基

本

規

格 

適用電機 
M□□

005 

M□□

010 

M□□

020 

M□□

040 
M□□075 M□□100 

M□□

150 
M□□200 

外型尺寸 (刊登於 2-54～56頁) 

概略重量(kg) 0.7 0.8  1.6 

輸入 

電源 

主電路電源 
單相 AC200V～240V 

±10% 50/60Hz 

三相 AC200V～240V (*1) 

±10% 50/60Hz 

輸入電流 

[Arms typ.] 
0.8 1.3 2.4 3.6 7.2 

單相:9.7 

三相:5.1 
6.1 9.0 

控制電源（*2） DC24V ±10% 

控制電源 

電流消耗 
170 210 260 240 350 

[mA typ.] (突入電流約 1.5A) 

控制方式 三相 PWM變頻正弦波驅動 

輸出 

額定電流 [Arms] 0.7 1.0 1.7 2.7 4.3 5.8 5.6 9.9 12.2 

輸出頻

率 [Hz] 

M3A,M5A, 

M7A 
0～400 0～333 0～300 － 0～250 

M3B,M5B, 

M7B (僅限驅

動器 

SD3□□□□

□**) 

0～500 － 

 

  

單軸驅動器 
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項目 規格 

基

本

規

格 

編碼器回饋 
1旋轉絕對型 17bit 

（追加電池即以多旋轉絕對型編碼器的功能運作） 

控制 

信號 

輸入 
8點（DC24V  光耦合輸入  絕緣） 

使用控制模式切換功能 

輸出 8點（DC24V  集電極開路輸出  絕緣）使用控制模式切換功能 

模擬 

信號 
輸入 1點（-10V～+10V）使用控制模式切換功能 

脈衝 

信號 

輸入 
RS-422差分 

集電極開路 

輸出 
碼器反饋脈衝（A・B・Z相）通過長線驅動輸出。 

Z相脈衝也有集電極開路輸出 

通信功能 
USB：與安裝 SERVO STUDIO的電腦連接用 

RS-485：上位控制裝置通信用（對應多點控制） 

驅動器狀態顯示功能 

控制台的 7SEG顯示 6位元數位 

STATUS LED顯示正常/異常 

電源 ON正常：亮綠燈；電源 ON異常：亮紅燈；電源 OFF：熄燈 

再生功能 可外接再生電阻（*3） 

動態制動器 

無內置動態制動器（*4） 

需要外接使用時、請使用本公司的選用品或者建立回路使用。 

 

可以裝配的驅動器機型 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

容量 

機型 
50W 100W 200W 400W 750W 1kW 

1.5kW 

2kW 

AP03101 SD3005CY11 SD3010CZ11 SD3020C111 SD3040C211 SD3080C311 － 
－ (*) 

AP03102 － － － － － SD3100C411 

*)如果需要建立 1.5kW (DA26B22)、2kW (DA28C22)用的回路使用時，請向本 

公司諮詢。 

 

控制模式 位置控制、速度控制、轉矩控制 

 

  

單軸驅動器規格 
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項目 規格 

位

置

控

制

模

式 

脈
衝
列
指
令 

控制輸入 

伺服 ON、報警重定、禁止指令輸入、緊急停止、 

偏差計數器清零、2段轉矩限制、CCW/CW驅動禁止、 

ABS資料請求、原點重定開始 

控制輸出 

報警狀態、伺服狀態、伺服準備、轉矩限制中、制動解除、位置決定

結束、動作結束、警告、動態制動器解除、ABS 資料傳送中、原點重

定結束 

最大指令脈衝頻率 
RS-422差分 ：4Mpps 

集電極開路 ：200kpps 

輸入脈衝信號型態 
（*5） 

脈衝＋方向、直角相位差（A相+B相）、CW+CCW脈衝 

指令脈衝分倍頻 
分倍比 A/B    1/1,000 < A/B < 1,000 

設定範圍 A：1～65,535  B：1～65,535 

内
部
位
置
指
令 

控制輸入 
伺服 ON、報警復位、偏差計數器清零、正轉起動、點表選擇 16點、

原點感測器輸入、原點復位開始 

控制輸出 
報警狀態、伺服狀態、伺服準備、轉矩限制中、制動解除、原點復位

結束、動作結束 

運轉模式 點表、通信動作 

平滑化濾波器 FIR濾波器 

防振控制 可以使用 

速

度

控

制

模

式 

模
擬
量
指
令 

控制輸入 
伺服 ON、報警重定、禁止指令輸入（零速箝位）、2段轉矩限制、CCW/CW

驅動禁止 

控制輸出 報警狀態、伺服狀態、伺服準備、轉矩限制中、制動解除 

速度指令輸入 輸入電壓 -10V～+10V （±10V時為最大轉速） 

內
部
速
度

指
令 

控制輸入 
伺服 ON、報警復位、起動 1（CCW）、起動 2（CW）、8段速度設定、 

2段轉矩限制 

控制輸出 報警狀態、伺服狀態、伺服準備、轉矩限制中、制動解除 

平滑化濾波器 IIR濾波器、FIR濾波器 

轉

矩

控

制

模

式

 

類
比
量
指
令 

控制輸入 
伺服 ON、報警重定、禁止指令輸入（零速箝位）、2段轉矩限制、CCW/CW

驅動禁止 

控制輸出 報警狀態、伺服狀態、伺服準備、轉矩限制中、制動解除 

转矩指令輸入 輸入電壓 -10V～+10V （±10V時為最大轉矩） 

平滑化濾波器 IIR濾波器 
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項目 規格 

共

通

規

格 

速度观测器 有 

自動調整 有 

編碼器輸出分倍频 有 

調整／功能設定 
使用設定軟體 SERVO STUDIO調整 

使用驅動器正面的設定面板進行調整。 

保護功能 

（報警） 

硬體檢測 
過電壓、電壓不足、過電流、溫度異常、 

超載、編碼器異常 
 2-53頁 超載檢出特性 

軟體檢測 超速、位置偏差過大、參數異常 

報警履歷 可在設置軟體SERVO STUDIO中查看 

環

境

規

格 

周圍溫度 
使用時 0～55℃ （*6, *7） 

保存時 -20～65℃ 

周圍濕度 
使用時 

20～85%RH以下（無結露） 
保存時 

使用保存環境 
屋內（無直射日光）、無腐蝕性氣體、可燃性氣體、油霧、粉塵、 

可燃物、研磨材 

使用海拔 1,000m以下 

振動耐久性 5.8m/s
2
 （0.6G）以下 10～60Hz（不得在共振頻率下連續使用） 

耐電壓 1次電壓－FG端子間 AC1500V 1分鐘 

觸電保護 等级I （接地義務） 

過電壓類別 Ⅱ 

設置環境 汙損度 2 
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*1）驅動器 SD3100C4□□（1kW）在單相使用時可作為主回路電源。若要使用單相 AC220V～240V，請連接主回路電源

連介面的 L1及 L3。 

項目 規格 

驅動器機種名稱 SD3100C4□□  

S D 3 1 0 0 C 4 □ □ 
M□□100C□□

□□□** 

 2-28～29頁 

輸入電源 
主回路 

電源 

電壓範圍 
三相 AC200～240V ±10% 

50/60Hz 

單相 AC200～240V ±10% 

50/60Hz 

輸入電流 

額定 4.5A（AC200V 輸入） 

額定 3.8A（AC230V 輸入） 

最大電流約 13A 

額定 8.6A（AC200V 輸入） 

額定 7.3A（AC230V 輸入） 

最大電流約 23A 

 

*2）控制電源為危險電壓，請使用強化絕緣的 SELV 電源（*）。 

作為驅動器故障預防對策，請利用過電流保護，或使用輸出容量 100W 以下的電源。 

電流消耗的值是除了伺服 ON以外的 I/O 信號都沒接的狀態下的值。 

請追加 I/O 信號使用點數所需要的消耗電流。 

*) Safety Extra Low Voltage 安全特低電壓／非危險電壓 

 

複數驅動器使用共同控制電源時，請考慮連接驅動器的突入電流總和，選擇電源容量。 

 

*3）再生電阻器的數值並不保證其功能。若發熱溫度為高溫時，請選擇提高電阻值，或選擇容許電源高的電阻器。可

於設定面板和 SERVO STUDIO 確認是否需安裝再生電阻。 

 3 準備 再生電阻 

 5 設定 設定面板狀態顯示 

 

*4）本產品配備由軟體控制的動態制動器。本功能在，在驅動器故障時或停電時控制電源被阻斷的情況下，可能不起

作用。顧客要外加動態制動器時，請充分評估後再使用。 

可以外接動態制動器單元（選購品型式：AP03101 / AP03102）。 

顧客自行製作動態制動器單元的場合請充分檢證後使用。 

 3 準備 系統構成及配線 

 

*5）各個輸入形態下的最小時間寬度會有所不同 

 4 連接 位置控制模式 

 

*6）請於固定驅動器的保護殼內，設置冷卻裝置，或是在足夠的周圍空間內設置，以免周圍溫度上升。 

 3 準備 安裝方向及間隔 

 

*7）針對 2kW 驅動器（SD3200C8□□）請參考下列溫度降額。 
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超載檢出特性 

 
若在超過下圖的負載檢出特性情況下驅動電機，本驅動器的保護功能將運作，發出超載異常報警，

緊急停止電機。 
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尺寸圖 

 

請參照相應型式的圖 

 

電機 

輸出功率 
驅動器型式 圖(參照) 

50W SD3005CY 

(2-54) 

(2-55) 

100W DA2Z111 (2-54) 

 DA2Z121 
(2-55) 

 SD3010CZ 

200W DA21201 
(2-54) 

 DA21211 

 DA21221 
(2-55) 

 SD3020C1 

400W DA22401 
(2-54) 

 DA22411 

 DA22421 
(2-55) 

 SD3040C2 

750W DA23801 

(2-54)  DA23811 

 SD3080C3 

1kW DA24A01 
(2-55) 

 DA24A11 

 DA24A21 
(2-56) 

 SD3100C4 

1.5kW DA26B01 

(2-55) 

 DA26B11 

 SD3150C6 

2kW DA28C01 

 DA28C11 

 SD3200C8 

  

單軸 
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單軸驅動器 50W～400W  

單軸驅動器 750W (TYPE-M2) 
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單軸驅動器 1kW～2kW,1.5kW～2kW (TYPE-M2) 

單軸驅動器 50W～400W (TYPE-M,TYPE-M2) 
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單軸驅動器 1kW (TYPE-M,TYPE-M2) 
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設置概要 
 

設置及使用環境 

 

 

請務必遵守使用環境的規定。 

若要在規定條件外使用本產品，請洽詢本公司代理商。  

 

■ 本產品必須設置於直射日光照射不到的場所。 

■ 驅動器務必設置於控制箱內。 

■ 本產品必須設置於無水、油（切削油、油霧）滲入、無濕氣的場所。 

■ 請勿於爆炸／起火性環境、硫化氣體、氯化氣體、阿摩尼亞等酸性／鹼性及鹽分等腐蝕性氣

體附近使用本產品。 

■ 必須於沾染不到塵埃、鐵粉、切屑的場所使用本產品。 

■ 請勿於高溫場所、連續振動的場所、會產生過度衝擊的場所附近使用本產品。 

 

 

注意事項 

 

■ 請使用相同的 DC24V 電源連接控制電源與上位控制電源。 

■ 進行維護時，務必事先關閉裝置主電源的斷路器。 

■ 請注意，切斷主電源後的 5 分鐘內，驅動器內還會有殘留電壓。 

■ 切勿更換保險絲。 

■ 750W 以上的驅動器，在右側附有冷卻用風扇。請勿做出觸碰通風口、在通風口附近放置障

礙物等，阻塞通風口的行為。 

 

防塵及防水 

 

 

驅動器並非防水構造。 
 

 

電機的保護構造隨電機容量而有所不同。 

50W ～ 1kW(僅限 MX951)：IP65 

1kW(MX951 除外)～2kW ：IP67 

(不含軸心輸出部及連接部) 
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電機設置 
 

 

 

 

 

電機安裝螺絲 

電機機種 安裝孔徑 建議螺絲 

M5A005，M5A010，M5B005，

M5B010 
2-Φ4.5 M4 × 12mm 以上 

M3A020, M7A020, M3B020, 

M7B020 
4-Φ5.5 M5 × 12mm 以上 

M3A040, M7A040, M3B040, 

M7B040 
4-Φ5.5 M5 × 12mm 以上 

M3A075, M7A075, M3B075, 
M7B075, MX951 

4-Φ6.6 M6 × 14mm 以上 

M5A100, M7A100 4-Φ9 M8 × 18mm 以上 

M5A150, M7A150 4-Φ9 M8 × 18mm 以上 

M5A200 4-Φ9 M8 × 18mm 以上 

 

 

設置時注意事項 

 

切勿拆除編碼器及分解電機本體。 

出貨時會將防鏽油塗抹在電機軸心上。安裝電機前請將該防鏽油擦拭乾淨。 

請充分確認並且切實地實行軸心定位(校正)。 

若在軸心定位不完全的狀態下運轉電機，可能會造成振動發生，或是減短電機壽命。 

 

 
 

搬運、安裝、拆除電機時，請勿施加過大衝擊及重量。 

請勿手提編碼器部、電纜部、連接部搬運電機。 

耐衝擊度為 200m/s
2
(20G)以下。 

設置及運轉設備時，請依據各個電機機種規定的容許值設計施加在軸心的徑向載荷、軸向載荷。 

在電機軸心端上安裝或是拆卸聯軸節時，請勿以錘子等給予直接衝擊。從軸心拆卸皮帶輪及聯

軸節時，請務必使用皮帶輪拆裝工具。 

 

  

 

請務必使用建議尺寸的螺絲。 
 

衝擊及負重 

安裝孔 
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為了使電機軸載荷在規格數值以下，載荷及連接時請使用能夠充分吸收偏心及偏角的聯軸節。 

電機內部軸承壽命可能會縮短，軸心可能會折斷損壞。 

若要使用剛性聯軸節，設置時請務必小心注意，選擇軸差最小的聯軸節。（建議使用撓性聯軸

節） 

 

 

若電纜處在浸過油或水的狀態下，請勿使用。 

請朝下設置電纜出線部。 

請勿在經常會沾染到油、水分的環境下使用電機本體。 

若電機組裝了減速器，且減速器位於電機軸心上方時，請使用有油封的電機，以免減速器的油

滲入電機內部。 

 

 

電機能夠以水準及垂直方向安裝。安裝時請遵守下列注意專案。 

 

水準安裝 

請將電纜出線部朝下，以防止油、水分、塵埃進入。 

 

垂直安裝 

若電機組裝了減速器，且減速器位於電機軸心上方時，請使用有油封的電機，以免減速器的油

滲入電機內部。 

 

 

 

請勿在電纜出線部及連接部施加由過度彎曲及本身重量所造成的壓力。 

若將電機使用於移動用途上，請務必使用移動式電纜。 

請將電纜收納於電纜拖鏈中，盡可能減少因彎曲造成的壓力。 

請儘量確保最大的電纜彎曲半徑，至少要在 R20mm 以上。 

 

 

與機器的連結 

油水對策 

設置方向及油封 

施加於電纜的壓力 
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驅動器設置 
 

 

 

 

 

 

安裝方向及間隔 

 

 

設置驅動器時，請充分保留周圍空間，以利保護外殼及控

制箱內部的散熱及熱對流。  

 

 
 

■ 請以垂直方向安裝驅動器。請使用 M5 螺絲安裝。 

50W～700W 以下之驅動器各 2 處；1kW～2kW 驅動器各 3 處。 
2 規格 驅動器尺寸圖 

■ 組裝於保護外殼等密閉空間內時，請以風扇或空調等冷卻，以免設置於內部的各個基板周

圍溫度超過 55℃。 

■ 散熱板表面溫度可能會因為周圍溫度影響而上升到 30℃以上。 

■ 請使用具有耐熱性的配線材料，並且將容易受到高溫影響的機器及配線隔開設置。 

■ 驅動器的壽命由內部的電解電容器周圍溫度決定。在「年平均溫度 30℃、載荷率 80％、每日

平均運轉時間 20 小時以內」條件下，電解電容器的使用壽命基準為 5～6 年。 

  

 

所有配線尚未安裝完成前，請勿啟動主電源回路及控制電源。 
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驅動器固定 

 

 

 
重點 

驅動器設置在實施電鍍處理等導電性的表面。 

 

 

將驅動器的 U 型槽口部掛在事先暫時固定好的螺絲上，暫時鎖緊螺絲。 

 
 

鎖緊驅動器上方的安裝螺絲。 

 

 
 

待所有驅動器的暫時固定都完成後，再次鎖緊螺絲。（緊固扭矩：1.4～1.6 N･m） 
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系統配線及構成 
 

 

 

進行高壓電配線作業及操作時，請小心謹慎。 
 

 

 
重點 

為符合歐洲 EC 指令，請設置符合各個規格要求的機器。 

請務必要連接 FG 端子。 

控制電源的輸入電源，請引用與主回路電源相同的電源，進行配線。 

切勿以設置在主回路電源測的電磁接觸器操作電機的運轉及停止。 

請勿在控制電源及驅動器之間設置開關。若要設置開關，請設置在控制電源的

1 次輸入側。 

請使用耐電壓 600V 以上的電線作為高電壓電纜。 

CN1 連介面處使用電纜請選用遮罩線，雙絞線，以及長度 2m 以下的電纜。 

編碼器電纜長度請勿超過 20m。 

使用股絞電線作為電線時，請使用預絕緣針形端子或圓形預絕緣端子。 
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請參照相應形式的圖 

     

電機 

輸出功率 
驅動器型式 圖 (參照) 

50W SD3005CY**  (3-9) 

100W SD3010CZ**  (3-9) 

200W SD3020C1**  (3-9) 

400W SD3040C2**  (3-9) 

750W SD3080C3**  (3-9) 

1kW SD3080C3** 

 (3-10) 
1.5kW SD3150C6** 

2kW SD3200C8** 

  

系統配線圖 

單軸 
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單軸驅動器 50W～750W  
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3-15～ 配套設備 

單軸驅動器 1kW～2kW 
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SD100C4□□（1kW 驅動器）使用單相的場合，連接主回路電源的 L1 和 L3。 

1.5kW 以上驅動器的主回路電源請使用三相電源。 

 3-15～ 配套設備 
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配套機器 

 

機器 說明 

主回路電源 

驅動器的主迴路電源。請使用有變壓器的電源。 

50W～750W 驅動器 

單相 AC200V－10％～240V＋10% 

1kW～2kW 驅動器 
三相 AC200V－10％～240V＋10% 

 
建議使用過電壓繼電器。 
・以單相電源使用驅動器機型 SD3100C4□□(1kW)時，主迴路

AC200V 的配線請連接到 L1 及 L3。 

・建議先評估過三相的電流值平衡再配線，以免驅動器設置工廠內

的三相 AC200V 配線不對稱。 

・請確認與電力公司的合約是否聲明僅能在三相電源下使用。 

控制電源 
驅動器的控制電源、I/O 電源、電機制動器解除電源。 

DC24V±10％ 
請使用與危險電源完全絕緣的 SELV 電源 (*1)。 

制動器用電源 
電機制動器專用電源。不要和控制電源共用。 
電機制動解除電源上請務必要連接變阻器。 

 4 連接 CN1 連介面的介面電路 

配線 (*2) 

推薦使用 UL 線材。 
高電壓電纜、FC 端子電纜 

50W～750W ：AWG18／600V 耐壓同等品 
1kW～2kW ：AWG14／600V 耐壓同等品 

電機動力電纜、高電壓電纜、FC 端子電纜 
50W～750W ：AWG18／300V 耐壓同等品 
1kW～2kW ：AWG14／300V 耐壓同等品 

編碼器電纜 
・AWG22 與 24 之複合線／等同 30V 耐壓 
・帶遮蔽的雙絞電纜 
・長度 20m 以下 

用戶 I/O 電纜 
・AWG26/300V 耐壓同等品 
・帶遮蔽的雙絞電纜 
・長度 2m 以下 

短路器 
為保護供電線路，電流過大時將切斷電源迴路。 
請務必在電源及幹擾濾波器中間安裝IEC規格及UL認可之短路器。 
請使用本說明內推薦、具有漏電短路功能的短路器以符合EMC標準。 

幹擾濾波器 
防止來自於供電系統的外來幹擾。 
使用本說明推薦之幹擾濾波器，以符合 EMC 標準。 

電磁接觸器 
執行主迴路電源之開關（ON/OFF）。請在主電路電源輸入側安裝突波
吸收器。 

突波吸收器 
請使用推薦產品中的浪湧吸收器並連接主回路電源一次側使用，以
符合 EMC 標準。 

*1）safety extra low voltage 安全特別低電壓 

*2）若要使用超過規定長度之配線，請洽詢本公司代理商。  
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機器 說明 

信號線幹擾濾波器 

・鐵氧體磁環 
請使用推薦產品中的信號線幹擾濾波器及鐵氧體磁環，以符合 EMC
標準。 

再生電阻器 

驅動器並無內置再生電阻器。 

若靠驅動器內部的平滑電容器無法吸收再生電力時，則需要外置的

再生電阻器。 

利用設定面板確認再生狀況作為基準，若再生電壓警告為 ON 時，請

使用再生電阻器。 

請使用具有過熱檢出功能內置型的再生電阻器，建立過熱防止迴路。 

若發熱溫度很高，請設置冷卻裝置；或選用電阻器，將再生電力維持

在容許再生電力的10～20％，即可抑制發熱。 
 3-17頁 

動態制動器 

驅動器並無內置動態制動器。 

1kW以下請使用本公司的選購品。 

型號AP03101(50W～750W)，型號AP03102(1kW) 
 選用品說明書_動態刹車模組 

 

若要作成動態制動器的回路時，請參考下列回路圖。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
・請選用6.8Ω10W之水泥電阻 
・請選用內置有防止逆起電壓的二極管的繼電器。 
・推薦使用UL線材(AWG18/600V耐壓同等品)作為連接電機動力線之

配線。 
 3-17頁 

接地 

本產品為 Class I 之機器，因此具有保護接地之義務。 

（D 類接地為 100Ω 以下） 

請使用保護接地端子，藉由符合 EMC 規格之保護殼及控制盤確實地

執行本產品的接地。 

保護接地端子部分顯示為 FG 標籤的 。 

請使用圓形預絕緣端子（同等於 1.25-4）作為驅動器正面的接地連接。 
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配套機器推薦 

配套配件請由顧客自備。 

機器 製造商 型式 備註 

斷路器 
富士電機 

株式會社 

單相用：W32AAG-2P020B 

三相用：EW32AAG-3P020B 

單相 (三相) 200V 用

20A (*) 

漏失電流 30mA／可用同

等品 

幹擾濾波器 (*) 
岡穀電機產業

株式會社 

單相用：SUPF-EX□□-ER-6 

三相用：3SUPF-BE□□-ER-6-□ 
EMC 測試條件 

電磁接觸器 
富士電機 

株式會社 
SK06G-E10 可用同等品 

突波吸收器 
岡穀電機產業

株式會社 

單相用：LV275DI-Q4 

三相用：LV275DI-U4 
EMC 測試條件 

信號線幹擾濾波器 

・鐵氧體磁環 

星和電機 

株式會社

（MISUMI） 

E04SR401938 

（ATCK-1130） 
EMC 測試條件 

再生電阻器 
株式會社 

千葉·技術 

50W～750W ：CAN100S 47ΩJ 

1kW～1.5kW ：CAN400S 30ΩJ 

2kW ：CAN750S 20ΩJ 

－ 

*）請配合裝置整體構成選用電源容量。 

 

再生電阻器 

選定上記推薦品以外的再生電阻時，請參考下表的標準 

機種名稱 
SD300

5CY 

SD301

OCZ 

SD302

OC1 

SD304

OC3 

SD308

OC3 

SD3100C4 SD315

0C6 

SD3200

C8 

適用電機 
M□

500 

M□

101 

M□

201 

M□

401 

M□

751 

MX951 M□

102 

M□

152 

M□202 

額定輸出 50W 100W 200W 400W 750W 1kW 1.5kW 2kW 

再生電阻值 40Ω～50Ω 30Ω 20Ω 

容許再生電力 20W 40W 60W 

推薦 W 100W～200W 400W～800W 

600W

～

1,200W 

再生電阻器的各項數值並非性能保證。上述的容許電力為最低基準。 

再生電阻的發熱超出使用環境的容許時，請留出餘量選擇再生功率大的電阻。 

 

動態制動器 

若顧客建立動態制動迴路，以下推薦品請客戶自行準備。 

配套配件 製造商 型式 

繼電器 OMRON（株） LY2N-D2 DC24V 

繼電器插座 OMRON（株） PTF08A 

水泥電阻 KOA（株） BWR10C6R8J 
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連接器的連接配線 
 

電機連接器與針腳排列 

 

 
名稱 Pin No. 信號名稱 內容 

電機動力 

1 U 電機動力 U 相 

2 V 電機動力 V 相 

3 W 電機動力 W 相 

4 FG 電機機殼接地 

制動器 (*1) 
1 BRK＋ 制動器電源 DC24V 

2 BRK－ 制動器電源 GND 

編碼器 

（增量型） 

1 － （請勿連接任何設備） 

2 ＋D 編碼器信號 數據＋ 

3 －D 編碼器信號 數據－ 

4 VCC 編碼器電源+5V 

5 SG 信號地線 

6 SHIELD 遮蔽 

編碼器 

(絕對型) 

1 BAT 外部電池 (*2) 

2 － （請勿連接任何設備） 

3 SHIELD 遮蔽 

4 ＋D 編碼器信號 數據＋ 

5 －D 編碼器信號 數據－ 

6 － （請勿連接任何設備） 

7 VCC 編碼器電源+5V 

8 SG 信號地線 

9 － （請勿連接任何設備） 
*1）僅限附制動器之電機 

*2）請以 SG(信號地線)作為電池基準電位。  

電機 50W ～ 1kW 
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名稱 Pin No. 信號名稱 內容 

電機動力 

A U 電機動力 U 相 

B V 電機動力 V 相 

C W 電機動力 W 相 

D FG 電機機殼接地 

制動器 (*1) 
1 BRK＋ 制動器電源 DC24V 

2 BRK－ 制動器電源 GND 

編碼器 

（增量型） 

1 VCC 編碼器電源+5V 

2 SG 信號地線 

3, 4 － （請勿連接任何設備） 

5 ＋D 編碼器信號 數據＋ 

6 －D 編碼器信號 數據－ 

7, 8, 9 － （請勿連接任何設備） 

10 SHIELD 遮蔽 

編碼器 

(絕對型) 

1 VCC 編碼器電源+5V 

2 SG 信號地線 

3 － （請勿連接任何設備） 

4 BAT 外部電池 (*2) 

5 ＋D 編碼器信號 數據＋ 

6 －D 編碼器信號 數據－ 

7, 8 － （請勿連接任何設備） 

9 SG 信號地線 

10 SHIELD 遮蔽 
*1）僅限附制動器的電機 

*2）請以 SG(信號地線)作為電池基準電位。  

電機 1kW ～ 2kW 
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請參照相應型式的圖 

 

電機 

輸出功率 
驅動器型式 圖 (參照) 

50W SD3005CY** (3-17) 

100W SD3010CZ** (3-17) 

200W SD3020C1** (3-17) 

400W SD3040C2** (3-17) 

750W SD3080C3** (3-17) 

1kW SD3080C3** 

(3-18) 
1.5kW SD3150C6** 

2kW SD3200C8** 

  

驅動器連接器與針腳排列 

單軸 
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名稱 記號 Pin No. 信號名稱 內容 

主迴路電源 L1L2 
1 L1 主迴路電源線 1 

2 L2 主迴路電源線 2 

電機動力/ 

再生電阻器 

UVW/ 

B1B2 

1 U 電機動力 U 相 

2 V 電機動力 V 相 

3 W 電機動力 W 相 

4 B1 再生電阻器連介面 ＋側 

5 B2 再生電阻器連介面 －側 

編碼器通信 CN2 

1 VCC 編碼器電源+5V 

2 SG 信號地線 

3, 4 － （請勿連接任何設備） 

5 ＋D 編碼器信號 數據＋ 

6 －D 編碼器信號 數據－ 

－ FG 將遮罩連接至連接器的鐵殼上 

PC 通信 CN3 

1 VBUS USB 電源＋5V 

2 －DATA USB 數據－ 

3 ＋DATA USB 數據＋ 

4 － （請勿連接任何設備） 

5 SG USB 電源信號地線 

用戶 I/O CN1 
請配合運轉模式配線。 

 4 連接 

 
 

  

單軸驅動器 50W～750W  



 

 ― SD3 系列使用說明書 ― 3-19 

 

 
 

名稱 記號 Pin No. 信號名稱 內容 

主迴路電源 
L1L2L3 

/B1B2 

1 B1 再生電阻器連介面 ＋側 

2 B2 再生電阻器連介面 －側 

3 L1 主迴路電源線 1 (*1) 

4 L2 主迴路電源線 2 (*2) 

5 L3 主迴路電源線 3 (*1) 

電機動力 UVW 

1 U 電機動力 U 相 

2 V 電機動力 V 相 

3 W 電機動力 W 相 

編碼器通信 CN2 

1 VCC 編碼器電源+5V 

2 SG 信號地線 

3, 4 － （請勿連接任何設備） 

5 ＋D 編碼器信號 數據＋ 

6 －D 編碼器信號 數據－ 

－ FG 將遮罩連接至連接器的鐵殼上 

PC 通信 CN3 

1 VBUS USB 電源 ＋5V 

2 －DATA USB 數據－ 

3 ＋DATA USB 數據＋ 

4 － （請勿連接任何設備） 

5 SG USB 電源信號地線) 

用戶 I/O CN1 
請配合運轉模式配線。 

 4 連接 

*1) 以單相使用 SD3100C4□□（1kW 驅動器）時，請將主迴路電源連接至 L1 及 L3。 

*2) 以單相使用時請勿連接 

  

單軸驅動器 1kW～2kW 
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電纜 
 

電纜線材推薦 

 

電纜名稱 AWG UL 耐熱 耐壓 備註 

電機動力 

（750W 以下） 
18 2517 105℃ 300V  

電機動力 

（1kW 以上） 
14 2517 105℃ 300V 

僅有 1kW 電機可使用 AWG16 之線

材。 

主迴路電源 

（750W 以下） 

包含 FG 端子電纜 

18 1015 105℃ 600V  

主迴路電源 

（1kW 以上） 

包含 FG 端子電纜 

14 1015 105℃ 600V 
僅有 1kW 電機可使用 AWG16 之線

材。 

編碼器 
電源：22 

信號：24 
20276 80℃ 30V 帶遮罩的雙絞電纜 20m 以下(*1) 

用戶 I/O 26 1007 80℃ 300V 
帶遮罩的雙絞電纜 

推薦使用長度 2m 以下的產品 (*1) 

再生電阻器 18 1015 105℃ 600V  

動態制動器 16 1015 105℃ 600V  

制動器 18 2517 105℃ 300V 1 對（2 芯） 

主迴路電源 

分配電纜 
16 1015 105℃ 600V 為副驅動器配件 

驅動器間 

通信電纜 
28 2651 105℃ 300V 選購件型號 AP028□□ (*2) 

請依照實際使用狀況選用所需電纜長度。（可用等同產品） 

*1）若要使用超過規定長度之配線，請洽詢本公司代理商。 

*2）備有 2 軸～10 軸使用的。請諮詢本公司的代理店購買。 

3-40 頁 驅動器間通信電纜型號 
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電纜設計圖 
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3-28 ― SD3 系列使用說明書 ―  
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時序圖 
請考慮從上位控制裝置對驅動器輸入控制信號的時序，或驅動器輸出報警信號的時序，設計上位

控制裝置系統。 

 

 
 

內容 參照 

電源啟動 3-42 

伺服 OFF→ON 3-43 

伺服 ON→OFF（電機停止時） 3-44 

伺服 ON→OFF（電機運轉時） 3-45 

發生警報 3-46 

警報復位（伺服 ON 時） 3-47 

警報復位（伺服 OFF 時） 3-48 

機械制動器解除 3-49 

DB（動態制動器）解除 （僅 SD3□□□C□22） 3-50 

Free Run 中 減速停止狀態 （僅 SD3□□□C□22） 3-51 

立即停止完成延遲時間 （僅 SD3□□□C□22） 3-52 

 

 
 

 

記載時序圖 

時序圖的解讀方法 
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*1) 清除參數後，要初始化參數 T1 必須等待 5sec。 

*2) SRDY 在滿足內部錯誤狀態為正常狀態，且主回路電源確立、PRDY 為 ON 等條件時為 ON。 

 

 



 

 ― SD3 系列使用說明書 ― 3-31 

 
 

*1) 電機運轉速度減至 30r/min 以下前，電機勵磁狀態為 OFF。 

*2) T1 的制動器解除延遲時間設定為（No.238.0）。（初始值 4msec，可變範圍 0～500msec） 
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*1) T1 的伺服 OFF 延遲時間設定為（No.238.0）。（初始值 4msec，可變範圍 0～500msec） 
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*1) 以減速停止方法（No.224.0）設定的減速方法減速。 

*2) 即時停止，短路制動在減速停止條件（參數 No.224.1、No.226.0、No.227.0）成立時會結束。 

*3) 若在減速停止方法（No.224.0）中選擇 2（即時停止）或 1（短路制動）， 

當下列條件較先成立時，MBRK 將變為 OFF。 

①減速停止狀態變為 OFF 

②電機運轉速度低於減速停止解除運轉速度（No.227.0）設定值 

若在減速停止方法（No.224.0）中選擇 0(無制動) 

電機勵磁狀態為 OFF 時，MBRK 將變為 OFF。 
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*1) 按照減速停止方法（No.224.0），將出現下列動作。 

2（立即停止）或是 1（暫態中斷）時 ：利用短路制動減速停止。 

0（無制動）時    ：無制動。 

*2) 減速停止在減速停止條件（參數 No.224.1、No.226.0、No.227.0）成立時會結束 

*3) MBRK 變為 OFF 的時機如下： 

在減速停止方法（No.224.0）中選擇 2（即時停止）或 1（短路制動）時， 

當下列條件較先成立時，MBRK 將變為 OFF。 

①減速停止狀態變為 OFF 

②電機運轉速度低於參數 No.227.0 的設定值 

若在減速停止方法（No.224.0）中選擇 0(無制動)時， 

則電機勵磁狀態為 OFF 時，MBRK 將變為 OFF。 

若下列報警發生時， 

內部錯誤狀態為錯誤發生時，MBRK 將變為 OFF。 

a)編碼器相關異常  b)控制電壓低下異常 

c)變頻器輸出部分相關異常 d)過電壓異常 

若發生上述以外的異常，請遵守本時序圖。 

*4) 若下列報警發生時，減速停止將以下列方式動作。 

a)編碼器相關異常    ：將以差動時間（No.226.0）設定的運作時間停止。 

b)控制電源電壓低下異常 ：將以控制電源異常時運作時間（No.228.0）設定的運作時間停止。 

c)變頻器輸出部分相關異常：無制動 

*5) 若下列報警發生時，伺服狀態會延遲至減速停止 OFF 為止。 

a)編碼器相關異常 

b)控制電源電壓低下異常
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*1) 電機運轉速度減至 30r/min 以下前，電機勵磁狀態為 OFF。 

*2) T1 的制動器解除延遲時間設定為（No.238.0）。（初始值 4msec，可變範圍 0～500msec） 
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減速停止 機械制動器動作序 (No.232.3) ＝ 0 時 

 

*1) MBRK 信號 OFF 的時序取決於減速停止狀態完成、或者電機轉速到達 No.227.0 的設定值以下的時間點中更早

的一個。 

*2) 減速停止方式為立即停止情況下、減速停止是處於電機勵磁狀態。 

 

 

減速停止 機械制動器動作序 (No.232.3) ＝ 1 時 

 
*1) MBRK 信號 OFF 的時序取決於，減速停止狀態完成，或者參數 No.234.0 所設定的時間經過後與電機轉速低於

參數 No.235.0 設定值以下的時間中更早的一個。 

*2) 減速停止方式為立即停止情況下、減速停止是處於電機勵磁狀態。 
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適用驅動器：僅限 SD3□□□C□22 

伺服 ON 時 減速停止(伺服 OFF 時)方法 (No.224.0) 設置為 3 (動態制動器) 時 

 
*1）電機轉速低於 30r/min 後，才會伺服 ON。 

*2) 減速停止(伺服 OFF 時)停止後的 DBRK 輸出 (No.224.3) 設置為 1(動態制動器)時 

 

 

報警清除時 減速停止(伺服 OFF 時)方法 (No.224.0) 設置為 3 (動態制動器) 時 
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適用驅動器：僅限 SD3□□□C□22 

按減速停止方式（伺服 OFF 時）(No.224.0)與減速停止方式（報警時）(No.233.0)的設定來進行減速停止

狀態。 

 

減速停止 Free Run 中 減速停止狀態 (參數 No.232.1) ＝ 0 

 

減速停止 Free Run 中 減速停止狀態 (參數 No.232.1) ＝ 1 

 
*1) MBRK 信號 OFF 的時序取決於，在減速停止完成、或者電機轉速到 No.227.0 設定值以下這兩個條件任一達成

時。 

*2) 減速停止狀態在設定條件（No.224.1、No.226.0、No.227.0）達成時即結束。 
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適用驅動器：僅限 SD3□□□C□22 

電機旋轉中伺服 OFF，減速停止按立即停止的場合 

減速停止(伺服 OFF 時)方法 (No.224.0) 設置為 2 (即刻停止) 時 

 
*1）減速停止狀態在伺服 OFF 時減速停止的設定條件（No.224.1、No.226.0、No.227.0）成立，且立即停止完成時

間經過後結束。 

*2) 減速停止(伺服 OFF 時)停止後的 DBRK 輸出 (No.224.3) 設置為 1(動態制動器)時 
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前言 
 

本産品在組合控制模式及指令模式後，能夠以 7 種運轉模式驅動電機。請搭配使用模式進行 CN1

連介面的配線。 

 

控制模式 指令模式 指令輸入信號形式 

位置控制 
脈波序列指令 (*) 

差分 

24V 開集極電路 

5V 開集極電路 

內部指令 (*) I/O 操作 

速度控制 
模擬量指令 模擬量電壓 

內部指令 I/O 操作 

轉矩控制 模擬量指令 模擬量電壓 

*）I/O 的分配設定可由「標準 I/O 設定」及「自定義 I/O 設定」選擇。 

若要使用自定義 I/O 設定，請利用 SERVO STUDIO 變更設定。 

 

脈波序列指令 

輸入脈波序列指令可由下列三種模式選擇。 

・脈波及方向 

・直角相位差脈波（A 相/B 相） 

・正脈波和負脈波（CCW/CW） 

模擬量指令 

依據外部電源的電壓運轉。輸入電壓範圍爲-10V～+10V。 

內部指令 

依據預先設定在驅動器內的運轉條件運轉。將以分配在 I/O指令選擇端子的組合，進行運轉

的切換。 

 

利用 Servo Studio變更 I/O設定的方法 
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端子排列表 

下表爲 CN1連介面的端子排清單。排列將隨著使用的控制模式及運轉模式而改變。端子被劃

分爲 5種分類。 

分類 說明 

通用輸入 

排列將隨著驅動器使用的控制模式及運轉模式而改變。 

此爲輸入端子，接收來自控制電源、I/O 電源、伺服 ON 等上位控

制裝置的信號。可以變更輸入邏輯。 (*) 

通用輸出 

排列將隨著使用的控制模式及運轉模式而改變。 

此爲輸出端子，輸出伺服狀態等信號給上位控制裝置。可以變更

輸出邏輯 (*)。 

指令輸入 

排列將隨著驅動器使用的控制模式及運轉模式而改變。 

此爲輸入端子，接收上位控制裝置的指令信號。連接脈波序列指

令、模擬量指令。 

編碼器輸出 此爲輸出端子，輸出編碼器脈波到上位控制裝置。 

RS-485 通信 此爲和上位控制裝置進行 RS-485 通信的端子。 

*)  4-26 頁 CN1 連介面信號解說 

 

端子配置圖 

此爲從 CN1連介面焊接側看過去的圖形。 

配合端子排列表確認。排列將隨著使用的控制模式及運轉模式而改變。端子排列表的分類以

粗線做區分。 

請勿連接任何設備至空端子。 

例：位置控制模式脈波序列指令（差分輸入） 

 
連接圖 

此爲 CN1連介面的連接例。排列將隨著使用的控制模式及運轉模式而改變。請同時參考 CN1

介面信號解說、CN1連介面的介面電路敘述的詳細說明，確認連接方法。 

 4-26 頁 CN1 連介面信號解說 

 4-47 頁 CN1 連介面的介面電路 
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位置控制模式 
 

脈波序列指令（差分 標準 I/O設定） 

 
分類 Pin No. 信號名稱 內容 

通用輸入 

1 24V 控制電源 24V 

2 G24V 控制電源 GND 

3 COM＋ I/O 電源 24V 

4 SVON 伺服 ON 

5 RESET 警報復歸 

6 HOLD 禁止指令輸入 

7 PCLR 偏差計數器歸零 

9 CCWL CCW 驅動禁止 

10 CWL CW 驅動禁止 

11 TLSEL1 轉矩限制 

12 COM－ I/O 電源 GND 

通用輸出 

13 MBRK 制動解除 

14 SERVO 伺服狀態 

15 POSIN 位置定位結束 

17 T-LIMIT 轉矩限制中 

18 OCZ 編碼器 Z 相（開集極電路） 

19 SRDY＋ 伺服準備＋ 

20 SRDY－ 伺服準備－ 

21 ALM＋ 警報狀態＋ 

22 ALM－ 警報狀態－ 

指令輸入 

26 CMD_PLS 脈波、直角相位差  A 相、 CCW 

27 /CMD_PLS /脈波、直角相位差 /A 相、/CCW 

30 CMD_DIR 方向、直角相位差  B 相 、 CW 

31 /CMD_DIR /方向、直角相位差 /B 相 、/CW 

編碼器輸出 

36 OUT_A A 相 

37 /OUT_A /A 相 

38 OUT_B B 相 

39 /OUT_B /B 相 

40 OUT_Z Z 相 

41 /OUT_Z /Z 相 

42 SG 信號地線 

RS-485 

通信 

43 485 數據 

44 /485 /數據 

45 SG 信號地線 

 

 
由 CN1連介面焊接側看過去時 

1.配線時請一併確認刻在 CN1連介面本體上的端子 No.。 

2.請勿連接任何設備到上圖中標示爲（－）的端子。  
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*1）控制電源（24V、G24V）及 I/O 用電源（COM+、COM-）請使用共同電源。 

*2）驅動包含繼電器等的電感器作爲負載時，請連接保護迴路（二極管）。不能直接驅動電機的制動器。必須接入

繼電器(帶二極管)迴路使用。  4-48 頁 與通用輸出信號的連接 

*3）輸出迴路構成爲開集極電路之達林頓耦合輸出。與繼電器或光耦合器連接。請注意，晶體管 ON 時的集電極

與發射極之間的電壓 VCE(SAT)約爲 1V，一般的 TTL IC 無法滿足 VIL，因此無法直接連接。 

*4）請務必連接 220Ω 左右的終端電阻器。 

*5）請連接到與驅動器的編碼器輸出信號所連接的上位控制裝置通信 IC 的信號地線上。若將信號地線連接到控

制電源的 GND 上，可能會導致運轉錯誤。 

*6）若 Z 相脈波寬度過於窄導致上位控制裝置無法正確辨識時，請降低編碼器脈波輸出分倍頻 (No.276.0、

No.278.0)，或降低轉速、以擴大脈波寬度。 

脈波寬度[ms]=2/轉速[r/min]/(輸出分倍頻×2
17
)×60×1,000。 

 

CN1連介面連接例（脈波序列指令 差分 標準 I/O設定） 
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脈波序列指令（差分 自定義 I/O設定 1） 

 
分類 Pin No. 信號名稱 內容 

通用輸入 

1 24V 控制電源 24V 

2 G24V 控制電源 GND 

3 COM＋ I/O 電源 24V 

4 SVON 伺服 ON 

5 RESET 警報復歸 

6 HOLD 禁止指令輸入 

7 PCLR 偏差計數器歸零 

8 HOME (*) 原點復歸開始 (*) 

9 CCWL CCW 驅動禁止 

10 CWL CW 驅動禁止 

11 TLSEL1 轉矩限制 

12 COM－ I/O 電源 GND 

通用輸出 

13 MBRK 制動解除 

14 SERVO 伺服狀態 

15 POSIN 位置定位結束 

16 HEND (*) 原點復歸結束 (*) 

17 MEND/T-LIMIT (*) 動作結束/轉矩限制中 (*) 

18 OCZ 編碼器 Z 相（開集極電路） 

19 SRDY＋ 伺服準備＋ 

20 SRDY－ 伺服準備－ 

21 ALM＋ 警報狀態＋ 

22 ALM－ 警報狀態－ 

指令輸入 

26 CMD_PLS 脈波、直角相位差  A 相、 CCW 

27 /CMD_PLS /脈波、直角相位差 /A 相、/CCW 

30 CMD_DIR 方向、直角相位差  B 相 、 CW 

31 /CMD_DIR /方向、直角相位差 /B 相 、/CW 

編碼器 

輸出 

36 OUT_A A 相 

37 /OUT_A /A 相 

38 OUT_B B 相 

39 /OUT_B /B 相 

40 OUT_Z Z 相 

41 /OUT_Z /Z 相 

42 SG 信號地線 

RS-485 

通信 

43 485 數據 

44 /485 /數據 

45 SG 信號地線 

*) 自定義 I/O 設定時。請利用 SERVO STUDIO 變更 I/O 設定。 

 

 

由 CN1連介面焊接側看過去時 

1.配線時，請確認刻印在 CN1連接器本體上的端子號碼.。 

2.請勿連接任何設備至上圖中標示爲（－）的端子上。  
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*1）控制電源（24V、G24V）及 I/O 用電源（COM+、COM-）請使用共同電源。 

*2）驅動包含繼電器等的電感器作爲負載時，請連接保護迴路（二極管）。不能直接驅動電機的制動器。必須接入

繼電器(帶二極管)迴路使用。  4-48 頁 與通用輸出信號的連接 

*3）輸出迴路構成爲開集極電路之達林頓耦合輸出。與繼電器或光耦合器連接。請注意，晶體管 ON 時的集電極

發射極電壓 VCE(SAT)約爲 1V，一般的 TTL IC 無法滿足 VIL，因此無法直接連接。 

*4）請務必連接 220Ω 左右的終端電阻器。 

*5）請連接到與驅動器的編碼器輸出信號所連接的上位控制裝置通信 IC 的信號地線上。若將信號地線連接到控

制電源的 GND 上，可能會導致運轉錯誤。 

*6）若 Z 相脈波寬度過於窄導致上位控制裝置無法正確辨識時，請降低編碼器脈波輸出分倍頻 (No.276.0、

No.278.0)，或降低轉速、以擴大脈波寬度。 

脈波寬度[ms]=2/轉速[r/min]/(輸出分頻率 x2
17
)x60x1,000。 

 

 

CN1連介面連接例（脈波序列指令 差分 自定義 I/O設定 1） 
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脈波序列指令（差分 自定義 I/O設定 2） 

適用驅動器：SD3□□□C□11 (僅限驅動器版本 4.0.0.0～) 
分類 Pin No. 信號名稱 內容 

通用輸入 

1 24V 控制電源 24V 

2 G24V 控制電源 GND 

3 COM+ I/O 電源 24V 

4 SVON 伺服 ON 

5 RESET 警報復歸 

6 HOLD 禁止指令輸入 

7 PCLR 偏差計數器歸零 

8 E-STOP (*) 緊急停止 (*) 

9 CCWL CCW 驅動禁止 

10 CWL CW 驅動禁止 

11 TLSEL1 轉矩限制 

12 COM－ I/O 電源 GND 

通用輸出 

13 MBRK 制動解除 

14 SERVO 伺服狀態 

15 POSIN 位置定位結束 

16 WARN1 (*) 警告 (*) 

17 T-LIMIT (*) 轉矩限制中 (*) 

18 OCZ 編碼器 Z 相（開集極電路） 

19 DBRK＋ 動態制動器解除+ 

20 DBRK－ 動態制動器解除－ 

21 ALM+ 警報狀態＋ 

22 ALM－ 警報狀態－ 

指令輸入 

26 CMD_PLS 脈波、直角相位差  A 相、 CCW 

27 /CMD_PLS /脈波、直角相位差 /A 相、/CCW 

30 CMD_DIR 方向、直角相位差  B 相 、 CW 

31 /CMD_DIR /方向、直角相位差 /B 相 、/CW 

編碼器 

輸出 

36 OUT_A A 相 

37 /OUT_A /A 相 

38 OUT_B B 相 

39 /OUT_B /B 相 

40 OUT_Z Z 相 

41 /OUT_Z /Z 相 

42 SG 信號地線 

RS-485 

通信 

43 485 數據 

44 /485 /數據 

45 SG 信號地線 

*) 自定義 I/O 設定 2 時。請利用 SERVO STUDIO 變更 I/O 設定。 

 

 
由 CN1連介面焊接側看過去時 

1.配線時，請確認刻印在 CN1連接器本體上的端子號碼.。 

2.請勿連接任何設備至上圖中標示爲（－）的端子上。 
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適用驅動器：SD3□□□C□11 

  
 

*1）控制電源（24V、G24V）及 I/O 用電源（COM+、COM-）請使用共同電源。 

*2）驅動包含繼電器等的電感器作爲負載時，請連接保護迴路（二極管）。不能直接驅動電機的制動器。必須接入

繼電器(帶二極管)迴路使用。  4-48 頁 與通用輸出信號的連接 

*3）輸出迴路構成爲開集極電路之達林頓耦合輸出。與繼電器或光耦合器連接。請注意，晶體管 ON 時的集電極

發射極電壓 VCE(SAT)約爲 1V，一般的 TTL IC 無法滿足 VIL，因此無法直接連接。 

*4）請務必連接 220Ω 左右的終端電阻器。 

*5）請連接到與驅動器的編碼器輸出信號所連接的上位控制裝置通信 IC 的信號地線上。若將信號地線連接到控

制電源的 GND 上，可能會導致運轉錯誤。 

*6）若 Z 相脈波寬度過於窄導致上位控制裝置無法正確辨識時，請降低編碼器脈波輸出分倍頻 (No.276.0、

No.278.0)，或降低轉速、以擴大脈波寬度。 

脈波寬度[ms]=2/轉速[r/min]/(輸出分頻率 x2
17
)x60x1,000。 

 

 

 

 

CN1連介面連接例（脈波序列指令 差分 自定義 I/O設定 2） 
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脈波序列指令（24V開集極電路 標準 I/O設定） 

 
分類 Pin No. 信號名稱 內容 

通用輸入 

1 24V 控制電源 24V 

2 G24V 控制電源 GND 

3 COM＋ I/O 電源 24V 

4 SVON 伺服 ON 

5 RESET 警報復歸 

6 HOLD 禁止指令輸入 

7 PCLR 偏差計數器歸零 

9 CCWL CCW 驅動禁止 

10 CWL CW 驅動禁止 

11 TLSEL1 轉矩限制 

12 COM－ I/O 電源 GND 

通用輸出 

13 MBRK 制動解除 

14 SERVO 伺服狀態 

15 POSIN 位置定位結束 
17 T-LIMIT 轉矩限制中 

18 OCZ 編碼器 Z 相（開集極電路） 

19 SRDY＋ 伺服準備＋ 

20 SRDY－ 伺服準備－ 

21 ALM＋ 警報狀態＋ 

22 ALM－ 警報狀態－ 

指令輸入 

27 /CMD_PLS 脈波、直角相位差 A 相、CCW 

28 CC-P 開集極電路電源 24V PLS 

29 CC-D 開集極電路電源 24V DIR 

31 /CMD_DIR 方向、直角相位差 B 相、CW 

編碼器 

輸出 

36 OUT_A A 相 

37 /OUT_A /A 相 

38 OUT_B B 相 

39 /OUT_B /B 相 

40 OUT_Z Z 相 

41 /OUT_Z /Z 相 

42 SG 信號地線 

RS-485 

通信 

43 485 數據 

44 /485 /數據 

45 SG 信號地線 

 

 

CN1連介面焊接側看過去時 

1.配線時，請確認刻印在 CN1連接器本體上的端子號碼.。 

2.請勿連接任何設備至上圖中標示爲（－）的端子上。 
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*1）控制電源（24V、G24V）及 I/O 用電源（COM+、COM-）請使用共同電源。 

*2）驅動包含繼電器等的電感器作爲負載時，請連接保護迴路（二極管）。不能直接驅動電機的制動器。必須接入

繼電器(帶二極管)迴路使用。  4-48 頁 與通用輸出信號的連接 

*3）輸出迴路構成爲開集極電路之達林頓耦合輸出。與繼電器或光耦合器連接。請注意，晶體管 ON 時的集電極

發射極電壓 VCE(SAT)約爲 1V，一般的 TTL IC 無法滿足 VIL，因此無法直接連接。 

*4）請務必連接 220Ω 左右的終端電阻器。 

*5）請連接到與驅動器的編碼器輸出信號所連接的上位控制裝置通信 IC 的信號地線上。若將信號地線連接到控

制電源的 GND 上，可能會導致運轉錯誤。 

*6）若 Z 相脈波寬度過於窄導致上位控制裝置無法正確辨識時，請降低編碼器脈波輸出分倍頻 (No.276.0、

No.278.0)，或降低轉速、以擴大脈波寬度。 

脈波寬度[ms]=2/轉速[r/min]/(輸出分頻率 x2
17
)x60x1,000。 

 

 

CN1連介面連接例（脈波序列指令 24V開集極電路） 
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脈波序列指令（5V開集極電路 1 標準 I/O設定） 

適用驅動器：SD3□□□C□** 
分類 Pin No. 信號名稱 內容 

通用輸入 

1 24V 控制電源 24V 

2 G24V 控制電源 GND 

3 COM＋ I/O 電源 24V 

4 SVON 伺服 ON 

5 RESET 警報復歸 

6 HOLD 禁止指令輸入 

7 PCLR 偏差計數器歸零 

9 CCWL CCW 驅動禁止 

10 CWL CW 驅動禁止 

11 TLSEL1 轉矩限制 

12 COM－ I/O 電源 GND 

通用輸出 

13 MBRK 制動解除 

14 SERVO 伺服狀態 

15 POSIN 位置定位結束 

17 T-LIMIT 轉矩限制中 

18 OCZ 編碼器 Z 相（開集極電路） 

19 SRDY＋ 伺服準備＋ 

20 SRDY－ 伺服準備－ 

21 ALM+ 警報狀態＋ 

22 ALM－ 警報狀態－ 

指令輸入 

26 CMD_PLS 開集極電路電源 5V PLS 

27 /CMD_PLS 脈波、直角相位差 A 相、CCW 

30 CMD_DIR 開集極電路電源 5V DIR 

31 /CMD_DIR 方向、直角相位差 B 相、CW 

編碼器 

輸出 

36 OUT_A A 相 

37 /OUT_A /A 相 

38 OUT_B B 相 

39 /OUT_B /B 相 

40 OUT_Z Z 相 

41 /OUT_Z /Z 相 

42 SG 信號地線 

RS-485 

通信 

43 485 數據 

44 /485 /數據 

45 SG 信號地線 

 

 

CN1連介面焊接側看過去時 

1.配線時，請確認刻印在 CN1連接器本體上的端子號碼.。 

2.請勿連接任何設備至上圖中標示爲（－）的端子上。 
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適用驅動器：SD3□□□C□** 

 

 

*1）控制電源（24V、G24V）及 I/O 用電源（COM+、COM-）請使用共同電源。 

*2）驅動包含繼電器等的電感器作爲負載時，請連接保護迴路（二極管）。不能直接驅動電機的制動器。必須接入

繼電器(帶二極管)迴路使用。  4-48 頁 與通用輸出信號的連接 

*3）輸出回路構成爲開集極電路之達林頓耦合輸出。與繼電器或光耦合器連接。請注意，晶體管 ON 時的集電極

發射極電壓 VCE(SAT)約爲 1V，一般的 TTL IC 無法滿足 VIL，因此無法直接連接。 

*4）請務必連接 220Ω 左右的終端電阻器。 

*5）請連接到與驅動器的編碼器輸出信號所連接的上位控制裝置通信 IC 的信號地線上。若將信號地線連接到控

制電源的 GND 上，可能會導致運轉錯誤。 

*6）若 Z 相脈波寬度過於窄導致上位控制裝置無法正確辨識時，請降低編碼器脈波輸出分倍頻 (No.276.0、

No.278.0)，或降低轉速、以擴大脈波寬度。 

脈波寬度[ms]=2/轉速[r/min]/(輸出分頻率 x2
17
)x60x1,000。 

 

 

CN1連介面連接例（脈波序列指令 5V開集極電路 1 標準 I/O設定） 
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脈波序列指令（5V開集極電路 2 標準 I/O設定） 

適用驅動器：SD3□□□C□** 
分類 Pin No. 信號名稱 內容 

通用輸入 

1 24V 控制電源 24V 

2 G24V 控制電源 GND 

3 COM＋ I/O 電源 24V 

4 SVON 伺服 ON 

5 RESET 警報復歸 

6 HOLD 禁止指令輸入 

7 PCLR 偏差計數器歸零 

9 CCWL CCW 驅動禁止 

10 CWL CW 驅動禁止 

11 TLSEL1 轉矩限制 

12 COM－ I/O 電源 GND 

通用輸出 

13 MBRK 制動解除 

14 SERVO 伺服狀態 

15 POSIN 位置定位結束 

17 T-LIMIT 轉矩限制中 

18 OCZ 編碼器 Z 相（開集極電路） 

19 SRDY＋ 伺服準備＋ 

20 SRDY－ 伺服準備－ 

21 ALM＋ 警報狀態＋ 

22 ALM－ 警報狀態－ 

指令輸入 

49 CC_P-5V PLS 的 5V 

27 /CMD_PLS 脈波、直角相位差 A 相、CCW 

50 CC_D-5V DIR 的 5V 

31 /CMD_DIR 方向、直角相位差 B 相、CW 

編碼器 

輸出 

36 OUT_A A 相 

37 /OUT_A /A 相 

38 OUT_B B 相 

39 /OUT_B /B 相 

40 OUT_Z Z 相 

41 /OUT_Z /Z 相 

42 SG 信號地線 

RS-485 

通信 

43 485 數據 

44 /485 /數據 

45 SG 信號地線 

 

 

由 CN1連介面焊接側看過去時 

1.配線時，請確認刻印在 CN1連接器本體上的端子號碼.。 

2.請勿連接任何設備至上圖中標示爲（－）的端子上。 
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適用驅動器：SD3□□□C□** 

 

 

 

*1）控制電源（24V、G24V）及 I/O 用電源（COM+、COM-）請使用共同電源。 

*2）驅動包含繼電器等的電感器作爲負載時，請連接保護迴路（二極管）。不能直接驅動電機的制動器。必須接入

繼電器(帶二極管)迴路使用。  4-48 頁 與通用輸出信號的連接 

*3）輸出迴路構成爲開集極電路之達林頓耦合輸出。與繼電器或光耦合器連接。請注意，晶體管 ON 時的集電極

發射極電壓 VCE(SAT)約爲 1V，一般的 TTL IC 無法滿足 VIL，因此無法直接連接。 

*4）請務必連接 220Ω 左右的終端電阻器。 

*5）請連接到與驅動器的編碼器輸出信號所連接的上位控制裝置通信 IC 的信號地線上。若將信號地線連接到控

制電源的 GND 上，可能會導致運轉錯誤。 

*6）若 Z 相脈波寬度過於窄導致上位控制裝置無法正確辨識時，請降低編碼器脈波輸出分倍頻 (No.276.0、

No.278.0)，或降低轉速、以擴大脈波寬度。 

脈波寬度[ms]=2/轉速[r/min]/(輸出分頻率 x2
17
)x60x1,000。 

 

CN1連介面連接例（脈波序列指令 5V開集極電路 2） 
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內部位置指令（標準 I/O設定） 

 
分類 Pin No. 信號名稱 內容 

通用輸入 

1 24V 控制電源 24V 

2 G24V 控制電源 GND 

3 COM＋ I/O 電源 24V 

4 SVON 伺服 ON 

5 RESET/PCLR 警報復歸／偏差計數器歸零 

6 PCSTART1 正轉起動 

7 PCSEL1 定位點編號選擇 1 

8 PCSEL2 定位點編號選擇 2 

9 PCSEL3 定位點編號選擇 3 

10 PCSEL4 定位點編號選擇 4 

11 ORG 原點傳感器 

12 COM－ I/O 電源 GND 

通用輸出 

13 MBRK 制動解除 

14 SERVO 伺服狀態 

15 MEND 動作結束 

16 HEND 原點復歸結束 

17 T-LIMIT 轉矩限制中 

18 OCZ 編碼器 Z 相（開集極電路） 

19 SRDY＋ 伺服準備＋ 

20 SRDY－ 伺服準備－ 

21 ALM＋ 警報狀態＋ 

22 ALM－ 警報狀態－ 

編碼器 

輸出 

36 OUT_A A 相 

37 /OUT_A /A 相 

38 OUT_B B 相 

39 /OUT_B /B 相 

40 OUT_Z Z 相 

41 /OUT_Z /Z 相 

42 SG 信號地線 

RS-485 

通信 

43 485 數據 

44 /485 /數據 

45 SG 信號地線 

 

 

由 CN1連介面焊接側看過去時 

1.配線時，請確認刻印在 CN1連接器本體上的端子號碼.。 

2.請勿連接任何設備至上圖中標示爲（－）的端子上。  
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*1）控制電源（24V、G24V）及 I/O 用電源（COM+、COM-）請使用共同電源。 

*2）驅動包含繼電器等的電感器作爲負載時，請連接保護迴路（二極管）。不能直接驅動電機的制動器。必須接入

繼電器(帶二極管)迴路使用。  4-48 頁 與通用輸出信號的連接 

*3）輸出迴路構成爲開集極電路之達林頓耦合輸出。與繼電器或光耦合器連接。請注意，晶體管 ON 時的集電極

發射極電壓 VCE(SAT)約爲 1V，一般的 TTL IC 無法滿足 VIL，因此無法直接連接。 

*4）請務必連接 220Ω 左右的終端電阻器。 

*5）請連接到與驅動器的編碼器輸出信號所連接的上位控制裝置通信 IC 的信號地線上。若將信號地線連接到控

制電源的 GND 上，可能會導致運轉錯誤。 

*6）若 Z 相脈波寬度過於窄導致上位控制裝置無法正確辨識時，請降低編碼器脈波輸出分倍頻 (No.276.0、

No.278.0)，或降低轉速、以擴大脈波寬度。 

脈波寬度[ms]=2/轉速[r/min]/(輸出分頻率 x2
17
)x60x1,000。 

 

CN1連介面連接例（內部位置指令 標準 I/O設定） 
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內部位置指令（自定義 I/O設定） 

 
分類 Pin No. 信號名稱 內容 

通用輸入 

1 24V 控制電源 24V 

2 G24V 控制電源 GND 

3 COM＋ I/O 電源 24V 

4 SVON 伺服 ON 

5 RESET/PCLR 報警復歸／偏差計數器歸零 

6 PCSTART1 正轉起動 

7 PCSEL1 定位點編號選擇 1 

8 PCSEL2 定位點編號選擇 2 

9 PCSEL3 定位點編號選擇 3 

10 HOME (*) 原點復歸開始 (*) 

11 TLSEL1 (*) 轉矩限制 (*) 

12 COM－ I/O 電源 GND 

通用輸出 

13 PM1 (*) 定位點編號 1 (*) 

14 PM2 (*) 定位點編號 2 (*) 

15 PM3 (*) 定位點編號 3 (*) 

16 HEND 原點復歸結束 

17 MEND/T-LIMIT (*) 動作結束/轉矩限制中 

18 OCZ 編碼器 Z 相（開集極電路） 

19 SERVO＋ (*) 伺服狀態＋ (*) 

20 SERVO－ (*) 伺服狀態－ (*) 

21 ALM＋ 警報狀態＋ 

22 ALM－ 警報狀態－ 

編碼器 

輸出 

36 OUT_A A 相 

37 /OUT_A /A 相 

38 OUT_B B 相 

39 /OUT_B /B 相 

40 OUT_Z Z 相 

41 /OUT_Z /Z 相 

42 SG 信號地線 

RS-485 

通信 

43 485 數據 

44 /485 /數據 

45 SG 信號地線 

*) 自定義 I/O 設定時。請利用 SERVO STUDIO 變更 I/O 設定。 

 

 

由 CN1連介面焊接側看過去時 

1.配線時，請確認刻印在 CN1連接器本體上的端子號碼.。 

2.請勿連接任何設備至上圖中標示爲（－）的端子上。  
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*1）控制電源（24V、G24V）及 I/O 用電源（COM+、COM-）請使用共同電源。 

*2）驅動包含繼電器等的電感器作爲負載時，請連接保護迴路（二極管）。不能直接驅動電機的制動器。必須接入

繼電器(帶二極管)迴路使用。  4-48 頁 與通用輸出信號的連接 

*3）輸出迴路構成爲開集極電路之達林頓耦合輸出。與繼電器或光耦合器連接。請注意，晶體管 ON 時的集電極

發射極電壓 VCE(SAT)約爲 1V，一般的 TTL IC 無法滿足 VIL，因此無法直接連接。 

*4）請務必連接 220Ω 左右的終端電阻器。 

*5）請連接到與驅動器的編碼器輸出信號所連接的上位控制裝置通信 IC 的信號地線上。若將信號地線連接到控

制電源的 GND 上，可能會導致運轉錯誤。 

*6）若 Z 相脈波寬度過於窄導致上位控制裝置無法正確辨識時，請降低編碼器脈波輸出分倍頻 (No.276.0、

No.278.0)，或降低轉速、以擴大脈波寬度。 

脈波寬度[ms]=2/轉速[r/min]/(輸出分頻率 x2
17
)x60x1,000。 

 

 

CN1連介面連接例（內部位置指令 自定義 I/O設定） 
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速度控制模式 

 

模擬量速度指令 

 

分類 Pin No. 信號名稱 內容 

通用輸入 

1 24V 控制電源 24V 

2 G24V 控制電源 GND 

3 COM＋ I/O 電源 24V 

4 SVON 伺服 ON 

5 RESET 警報復歸 

6 HOLD 零速箝位 

9 CCWL CCW 驅動禁止 

10 CWL CW 驅動禁止 

11 TLSEL1 轉矩限制 

12 COM－ I/O 電源 GND 

通用輸出 

13 MBRK 制動解除 

14 SERVO 伺服狀態 

17 T-LIMIT 轉矩限制中 

18 OCZ 編碼器 Z 相（開集極電路） 

19 SRDY＋ 伺服準備＋ 

20 SRDY－ 伺服準備－ 

21 ALM＋ 警報狀態＋ 

22 ALM－ 警報狀態－ 

指令輸入 
32 A_SPEED 模擬指令輸入 

33 A_GND 模擬指令輸入接地 

編碼器 

輸出 

36 OUT_A A 相 

37 /OUT_A /A 相 

38 OUT_B B 相 

39 /OUT_B /B 相 

40 OUT_Z Z 相 

41 /OUT_Z /Z 相 

42 SG 信號地線 

RS-485 

通信 

43 485 數據 

44 /485 /數據 

45 SG 信號地線 

 

 

由 CN1連介面焊接側看過去時 

1.配線時，請確認刻印在 CN1連接器本體上的端子號碼.。 

2.請勿連接任何設備至上圖中標示爲（－）的端子上。 
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*1）控制電源（24V、G24V）及 I/O 用電源（COM+、COM-）請使用共同電源。 

*2）驅動包含繼電器等的電感器作爲負載時，請連接保護迴路（二極管）。不能直接驅動電機的制動器。必須接入

繼電器(帶二極管)迴路使用。  4-48 頁 與通用輸出信號的連接 

*3）輸出回路構成爲開集極電路之達林頓耦合輸出。與繼電器或光耦合器連接。請注意，晶體管 ON 時的集電極

發射極電壓 VCE(SAT)約爲 1V，一般的 TTL IC 無法滿足 VIL，因此無法直接連接。 

*4）請務必連接 220Ω 左右的終端電阻器。 

*5）請連接到與驅動器的編碼器輸出信號所連接的上位控制裝置通信 IC 的信號地線上。若將信號地線連接到控

制電源的 GND 上，可能會導致運轉錯誤。 

*6）若 Z 相脈波寬度過於窄導致上位控制裝置無法正確辨識時，請降低編碼器脈波輸出分倍頻 (No.276.0、

No.278.0)，或降低轉速、以擴大脈波寬度。 

脈波寬度[ms]=2/轉速[r/min]/(輸出分頻率 x2
17
)x60x1,000。 

*7）使用可變電阻器（VR）及電阻器（R）構成指令迴路時，若要將指令輸入電壓範圍設定爲-10V 到+10V，請選

用 2kΩ1/4W 以上的 VR，100Ω～200Ω1/4W 以上的 R。若上位控制裝置的模擬速度指令回路與 24V 控制電

源絕緣，請將 A_GND 連接到上位控制裝置的信號地線，勿連接到控制電源的 GND。若兩者間並非絕緣，請

將 A_GND 連接到控制電源的 GND。 

 

CN1連介面連接例（模擬量速度指令） 
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內部速度指令 

 

分類 Pin No. 信號名稱 內容 

通用輸入 

1 24V 控制電源 24V 

2 G24V 控制電源 GND 

3 COM＋ I/O 電源 24V 

4 SVON 伺服 ON 

5 RESET 警報復歸 

6 VCRUN1 起動 1（CCW 旋轉） 

7 VCRUN2 起動 2（CW 旋轉） 

8 VCSEL1 速度選擇 1 

9 VCSEL2 速度選擇 2 

10 VCSEL3 速度選擇 3 

11 TLSEL1 轉矩限制 

12 COM－ I/O 電源 GND 

通用輸出 

13 MBRK 制動解除 

14 SERVO 伺服狀態 

17 T-LIMIT 轉矩限制中 

18 OCZ 編碼器 Z 相（開集極電路） 

19 SRDY＋ 伺服準備＋ 

20 SRDY－ 伺服準備－ 

21 ALM＋ 警報狀態＋ 

22 ALM－ 警報狀態－ 

編碼器 

輸出 

36 OUT_A A 相 

37 /OUT_A /A 相 

38 OUT_B B 相 

39 /OUT_B /B 相 

40 OUT_Z Z 相 

41 /OUT_Z /Z 相 

42 SG 信號地線 

RS-485 

通信 

43 485 數據 

44 /485 /數據 

45 SG 信號地線 

 

 

由 CN1連介面焊接側看過去時 

1.配線時，請確認刻印在 CN1連接器本體上的端子號碼.。 

2.請勿連接任何設備至上圖中標示爲（－）的端子上。 
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*1）控制電源（24V、G24V）及 I/O 用電源（COM+、COM-）請使用共同電源。 

*2）驅動包含繼電器等的電感器作爲負載時，請連接保護迴路（二極管）。不能直接驅動電機的制動器。必須接入

繼電器(帶二極管)迴路使用。  4-48 頁 與通用輸出信號的連接 

*3）輸出迴路構成爲開集極電路之達林頓耦合輸出。與繼電器或光耦合器連接。請注意，晶體管 ON 時的集電極

發射極電壓 VCE(SAT)約爲 1V，一般的 TTL IC 無法滿足 VIL，因此無法直接連接。 

*4）請務必連接 220Ω 左右的終端電阻器。 

*5）請連接到與驅動器的編碼器輸出信號所連接的上位控制裝置通信 IC 的信號地線上。若將信號地線連接到控

制電源的 GND 上，可能會導致運轉錯誤。 

*6）若 Z 相脈波寬度過於窄導致上位控制裝置無法正確辨識時，請降低編碼器脈波輸出分倍頻 (No.276.0、

No.278.0)，或降低轉速、以擴大脈波寬度。 

脈波寬度[ms]=2/轉速[r/min]/(輸出分頻率 x2
17
)x60x1,000。 

 

CN1連介面連接例（內部速度指令） 
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轉矩控制模式 
 

模擬量轉矩指令 

 

分類 Pin No. 信號名稱 內容 

通用輸入 

1 24V 控制電源 24V 

2 G24V 控制電源 GND 

3 COM＋ I/O 電源 24V 

4 SVON 伺服 ON 

5 RESET 警報復歸 

6 HOLD 零速箝位 

9 CCWL CCW 驅動禁止 

10 CWL CW 驅動禁止 

11 TLSEL1 轉矩限制 

12 COM－ I/O 電源 GND 

通用輸出 

13 MBRK 制動解除 

14 SERVO 伺服狀態 

17 T-LIMIT 轉矩限制中 

18 OCZ 編碼器 Z 相（開集極電路） 

19 SRDY＋ 伺服準備＋ 

20 SRDY－ 伺服準備－ 

21 ALM＋ 警報狀態＋ 

22 ALM－ 警報狀態－ 

指令輸入 
32 A_TRQ 模擬指令 

33 A_GND 模擬指令接地 

編碼器 

輸出 

36 OUT_A A 相 

37 /OUT_A /A 相 

38 OUT_B B 相 

39 /OUT_B /B 相 

40 OUT_Z Z 相 

41 /OUT_Z /Z 相 

42 SG 信號地線 

RS-485 

通信 

43 485 數據 

44 /485 /數據 

45 SG 信號地線 

 

 

由 CN1連介面焊接側看過去時 

1.配線時，請確認刻印在 CN1連接器本體上的端子號碼.。 

2.請勿連接任何設備至上圖中標示爲（－）的端子上。 
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*1）控制電源（24V、G24V）及 I/O 用電源（COM+、COM-）請使用共同電源。 

*2）驅動包含繼電器等的電感器作爲負載時，請連接保護迴路（二極管）。不能直接驅動電機的制動器。必須接入

繼電器(帶二極管)迴路使用。  4-48 頁 與通用輸出信號的連接 

*3）輸出迴路構成爲開集極電路之達林頓耦合輸出。與繼電器或光耦合器連接。請注意，晶體管 ON 時的集電極

發射極電壓 VCE(SAT)約爲 1V，一般的 TTL IC 無法滿足 VIL，因此無法直接連接。 

*4）請務必連接 220Ω 左右的終端電阻器。 

*5）請連接到與驅動器的編碼器輸出信號所連接的上位控制裝置通信 IC 的信號地線上。若將信號地線連接到控

制電源的 GND 上，可能會導致運轉錯誤。 

*6）若 Z 相脈波寬度過於窄導致上位控制裝置無法正確辨識時，請降低編碼器脈波輸出分倍頻 (No.276.0、

No.278.0)，或降低轉速、以擴大脈波寬度。 

脈波寬度[ms]=2/轉速[r/min]/( 輸出分頻率 x2
17
)x60x1,000。 

*7） 使用可變電阻器（VR）及電阻器（R）構成指令迴路時，若要將指令輸入電壓範圍設定爲-10V 到+10V，請

選用 2kΩ1/4W 以上的 VR，100Ω～200Ω1/4W 以上的 R。若上位控制裝置的模擬轉矩指令迴路與 24V 控制

電源絕緣，請將 A_GND 連接到上位控制裝置的信號地線，勿連接到控制電源的 GND。若兩者間並非絕緣，

請將 A_GND 連接到控制電源的 GND。 

 

CN1連介面連接例（模擬量轉矩指令輸入） 
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CN1連介面信號解說 
CN1連介面的各個端子功能會隨著控制模式、指令模式而改變。 

請詳讀端子 No.及功能的說明後，再使用。 

 
 

圖標 模式  圖標 模式 

 

位置控制模式 

差分 
 

 

速度控制模式 

模擬量速度指令 

 

位置控制模式 

24V 開集極電路 
 

 

速度控制模式 

內部速度指令 

 

位置控制模式 

5V 開集極電路 
 

 

轉矩控制模式 

模擬量轉矩指令 

 

位置控制模式 

內部位置指令 
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通用輸入 

 

Pin No. 1, 3 I/F 迴路 PS （4-47 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

24V：Pin No.1 

（控制電源 24V） 

COM+：Pin No.3 

（I/O 電源 24V） 

24V, COM+: 

連接外部直流電源的正極。 

電源電壓爲 DC24±10%。 

此爲危險電壓，因此請使用強化絕緣的 SELV

電源。 

24V：驅動器的控制電源。 

 

COM+： 

此爲通用輸入迴路的光耦合器的共同電源。 

請使用和驅動器控制電源相同的電源。 
 

 

 

 

Pin No. 2, 12 I/F 迴路 PS （4-47 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

G24V：Pin No.2 

（控制電源 GND） 

COM−：Pin No.12 

（I/O 電源 GND） 

G24V, COM−: 

連接外部直流電源的負極。 

電源電壓爲 DC24V±10%。 

此爲危險電壓，因此請使用強化絕緣的 SELV

電源。 

G24V：驅動器的控制電源。 

 

COM−： 

此爲通用輸出迴路的輸出晶體管的共通發射極

端子。 

請使用和 G24V 驅動器控制電源相同的電源。 
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Pin No. 4 I/F 迴路 PI （4-47 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

SVON 

（伺服 ON） 

OPEN 

伺服 ON 狀態。 

CLOSE 

伺服 OFF 狀態。 

 

 

 

 

Pin No. 5 I/F 迴路 PI （4-47 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

RESET 

（警報復歸） 

CLOSE 

復歸警報。 

 

■重點 

・警報復歸後請務必設為 OPEN。 

・本信號無法復歸編碼器、機種編碼、系統的警

報。 

・必須重啟驅動器控制電源。 
 

 

 

RESET/PCLR 

（警報復歸 

／偏差計數器歸零） 

CLOSE 

復歸警報及偏差計數器歸零。 
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Pin No. 6 I/F 迴路 PI （4-47 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

HOLD 

（禁止指令輸入： 

位置控制模式時） 

 

（零速箝位： 

速度控制、轉矩控制時） 

OPEN 

允許指令輸入。 

CLOSE 

禁止指令輸入。在允許指令輸入前，即使輸入

指令，電機也不會運轉。 

■相關參數 

・No.67.3 

在位置控制模式下的禁止指令輸入期間，選擇

維持／不維持脈波計數。 

 

  

PCSTART1 

（正轉起動） 

CLOSE 

開始電機運轉。 

執行PCSEL1…4之中指定定位點編號的動作或

原點復歸。 

 

■重點 

動作結束後請務必設爲 OPEN。 

 

  

VCRUN1 

（內部速度起動 1） 

CLOSE 

朝 CCW 方向起動。 

電機旋轉方向 

(Pin No.) 

VCRUN1 

(No.6) 

VCRUN2 

(No.7) 

CCW C O 

CW O C 

電機停止 O O 

電機停止 C C 

 C：

CLOSE 

O：

OPEN  

■相關參數 

・No.390.0、No.391.0 

設定加減速時間。 

・No.392.0…No.399.0 

可設定 8 段速度。可利用 VCSEL1、VCSEL2、

VCSEL3 的信號組合，進行目標速度的切換。 

 

 

 

 

 

 

 

 

  



 

4-30 ― SD3 系列使用說明書 ―  

Pin No. 7 I/F 迴路 PI （4-47 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

PCLR 

（偏差計數器歸零） 

CLOSE 

歸零位置偏差計數器。 

 

■重點 

位置偏差歸零後請務必設爲 OPEN。 

 

  

PCSEL1 

（定位點編號選擇 1） 

OPEN/CLOSE 

利用 PCSEL1…PCSEL4 的組合選擇定位點編

號。 

定位點編號 

(Pin No.) 

PCSEL1 

(No.7) 

PCSEL2 

(No.8) 

PCSEL3 

(No.9) 

PCSEL4 

(No.10) 

0, 

原點復位 
O O O O 

1 C O O O 

2 O C O O 

3 C C O O 

4 O O C O 

5 C O C O 

6 O C C O 

7 C C C O 

8 O O O C 

9 C O O C 

10 O C O C 

11 C C O C 

12 O O C C 

13 C O C C 

14 O C C C 

15 C C C C 

   
C：

CLOSE 

O：

OPEN 

 

■相關參數 

・No.646.3 

若在定位點編號設為 0 情況下，選擇「原點復

歸」/「定位點編號 0」作為起動動作。 

 

  

VCRUN2 

（內部速度起動 2） 

CLOSE 

朝 CW 方向起動。 

 
 VCRUN1（Pin No.6） 
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Pin No. 8 I/F 迴路 PI （4-47 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

PCSEL2 

（定位點編號選擇 2） 

OPEN/CLOSE 

利用 PCSEL1…PCSEL4 的組合選擇定位點編

號。 

 
 PCSEL1（Pin No.7） 

 

  

VCSEL1 

（速度選擇 1） 

OPEN/CLOSE 

利用 VCSEL1…VCSEL3 的組合選擇目標速度

號碼。 

目標速度 

(Pin No.) 

VCSEL1 

(No.8) 

VCSEL2 

(No.9) 

VCSEL3 

(No.10) 

1 O O O 

2 C O O 

3 O C O 

4 C C O 

5 O O C 

6 C O C 

7 O C C 

8 C C C 

  C：CLOSE O：OPEN 

 
 VCRUN1（Pin No.6） 

 

 

 

HOME 

（原點復歸開始） 

CLOSE 

開始原點復歸。 

 

■重點 

原點復歸結束後請務必設爲 OPEN。 

*1 

  

E-STOP 

（緊急停止） 

OPEN 

緊急停止狀態。從伺服 OFF 開始減速，停止電

機動作。不發生報警。通過參數設定，可實施

警告輸出。 

 
9 資料 功能 

*2 

  

*1) 自定義 I/O 設定 1 時 

*2) 自定義 I/O 設定 2 時 
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Pin No. 9 I/F 迴路 PI （4-47 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

CCWL 

（CCW 驅動禁止） 

OPEN 

禁止 CCW 方向的驅動。 

CLOSE 

允許 CCW 方向的驅動。 

 

■重點 

若裝置的 CCW 方向超過移動範圍，配線時請

將與 COM－的連接設定爲 OPEN。 

 

■相關參數 

・No.67.0 

若 選 擇 “2:CCW 驅 動 禁 止 生 效

“或”3:CW/CCW驅動禁止生效”即可生效。 

・No.67.1 

選擇減速方法。初始值爲“1:短路制動”。 

・No.67.2 

選擇停止後的狀態。初始值爲“0:自由轉動”。 

・No.67.3 

在位置控制模式下使用時，請選擇維持／不維

持位置偏差計數器。初始值為“0:維持”。 

 

  

PCSEL3 

（定位點編號選擇 3） 

OPEN/CLOSE 

利用 PCSEL1…PCSEL4 的組合選擇定位點編

號。 

 
 PCSEL1（Pin No.7） 

 

  

VCSEL2 

（速度選擇 2） 

OPEN/CLOSE 

利用VCSEL1…VCSEL3 的組合，選擇目標速度編

號。 

 
 VCSEL1（Pin No.8） 
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Pin No. 10 I/F 迴路 PI （4-47 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

CWL 

（CW 驅動禁止） 

OPEN 

禁止 CW 方向的驅動。 

CLOSE 

允許 CW 方向的驅動。 
 CCWL（Pin No.9） 

 

  

PCSEL4 

（定位點編號選擇 4） 

OPEN/CLOSE 

利用 PCSEL1…PCSEL4 的組合選擇定位點編

號。 

 
 PCSEL1（Pin No.7） 

*1 

  

HOME 

（原點復位開始） 

CLOSE 

開始原點復歸。 

 

■重點 

原點復歸結束後請務必設爲 OPEN。 

*2 

  

VCSEL3 

（速度選擇 3） 

OPEN/CLOSE 

利用 VCSEL1…VCSEL3 的組合選擇目標速度

編號。 

 
 VCRUN1（Pin No.8） 

 

 

 

*1)標準 I/O 設定時 

*2)自定義 I/O 設定時 
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Pin No. 11 I/F 迴路 PI （4-47 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

TLSEL1 

（轉矩限制） 

OPEN 

適用於轉矩指令限制值 1（No.147.0）。 

CLOSE 

適用於轉矩指令限制值 2（No.148.0）。 

 

■相關參數 

・No.144.0 

選擇”1:使用”即可生效。 

・No.147.0、No.148.0 

設定轉矩限制值 1,2。 *2 

 

 

ORG 

（原點傳感器） 

OPEN 

未檢出到原點傳感器。 

CLOSE 

已檢出到原點傳感器。 

 

■相關參數 

・No.645.0 

選擇原點 DOG 前端。 

・No.646.1 

可以變更原點傳感器的檢出極性。 

*1 

  

*1)標準 I/O 設定時 

*2)自定義 I/O 設定時 
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通用輸出 

 

Pin No. 13 I/F 迴路 PO （4-48 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

MBRK 

（制動解除） 

OPEN 

不執行制動解除。 

CLOSE 

執行制動解除。 

 

■要點 

不能直接驅動電機的制動器。驅動電機的制動

器時一定要使用繼電器轉換。 

 

爲抑制因繼電器通/斷而産生的突波電壓，請安

裝突波吸收器。使用二極管的場合，請注意從

制動器打開到動作的時間比使用突波吸收器時

要慢。 

*1 

 

 

PM1 

（定位點編號輸出１） 

OPEN/CLOSE 

利用PM1…PM3之組合輸出開始或結束的定位

點編號。 

 

在啓動驅動器電源後、伺服 OFF、原點復歸情

況下，所有設定皆爲 OPEN（定位點編號 0）。 

接點 No. PM1 PM2 PM3 

0, 8, 其他 O O O 

1, 9 C O O 

2, 10 O C O 

3, 11 C C O 

4, 12 O O C 

5, 13 C O C 

6, 14 O C C 

7, 15 C C C 

 C：

CLOSE 
O：OPEN 

Ｃ 

■相關參數 

・No.644.0 

選擇定位點編號輸出的時機及內容。 

*2 

  

*1)標準 I/O 設定時 

*2)自定義 I/O 設定時 
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Pin No. 14 I/F 迴路 PO （4-48 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

SERVO 

（伺服狀態） 

OPEN 

伺服 OFF 狀態。 

CLOSE 

伺服 ON 狀態。 

*1 

 

 

PM2 

（定位點編號輸出 2） 

OPEN/CLOSE 

利用PM1…PM3之組合輸出開始或結束的定位

點編號。 

 
 PM1（Pin No.13） 

*2 

  

*1)標準 I/O 設定時 

*2)自定義 I/O 設定時 

 

Pin No. 15 I/F 迴路 PO （4-48 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

POSIN 

（位置定位結束） 

OPEN 

位置定位未結束。 

CLOSE 

位置定位已結束。 

 

  

MEND 

（動作結束） 

OPEN 

電機動作未結束。 

CLOSE 

・點表動作或試運轉動作完成，可受理下個動

作的狀態。 

・伺服 OFF 狀態。 

*1 

  

PM3 

（定位點編號輸出 3） 

OPEN/CLOSE 

利用PM1…PM3之組合輸出開始或結束的定位

點編號。 

 
 PM1（Pin No.13） 

*2 

  

*1)標準 I/O 設定時 

*2)自定義 I/O 設定時 
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Pin No. 16 I/F 迴路 PO （4-48 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

HEND 

（原點復歸結束） 

OPEN 

・原點消失狀態。 

・原點復歸中。 

CLOSE 

原點復歸結束的狀態。 

*1 

*1 

*1 

  

WARN1 

（警告） 

OPEN 

沒有警告。 

CLOSE 

警告發生中。 
 9 資料 警告輸出 

*2 

*2 

*2 

  

*1)自定義 I/O 設定 1 時 
*2)自定義 I/O 設定 2 時 
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Pin No. 17 I/F 迴路 PO （4-48 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

T-LIMIT 

（轉矩限制中） 

CLOSE 

電機輸出轉矩限制中。 

 

■相關參數 

・No.144.1 

選擇轉矩限制中的條件。 

*1 

 

 

MEND/T-LIMIT 

(動作結束/轉矩限制中) 

CLOSE 

目前狀態為下列其中之一。 

・MEND 動作結束 

・T-LIMIT 轉矩限制中 

 MEND（Pin No.15） 

■相關參數 

・No.144.1 

選擇轉矩限制中的條件。 

■重點 

信號分爲加壓動作中的 T-LIMIT，以及除此之

外的 MEND。設定爲 T-LIMIT 時，將啓動轉矩

限制 TLSEL1；設定爲 MEND 時，將關閉

TLSEL1。 

*2 

*3 

*3 

*3 

  

*1) 標準 I/O 設定時 

*2) 自定義 I/O 設定時 

*3) 自定義 I/O 設定 1 時 
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Pin No. 18 I/F 迴路 PO （4-48 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

OCZ 

（編碼器 Z 相） 

CLOSE 

編碼器 Z 相的開集極電路輸出。 

 

■重點 

Z 相脈波將和 A 相脈波同步，輸出寬度和 A 相

脈波相同。 

由開集極電路輸出。 

 

■相關參數 

・No.276.0,No.278.0 

若 Z 相脈波寬度過窄導致上位控制裝置無法正

確辨識時，請降低分倍頻或轉速以放大脈波寬

度。 

脈波寬度[ms]=2×
60×1,000

轉速[r/min]
×

1

分倍頻×217
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Pin No. 19, 20 I/F 迴路 PO （4-48 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

SREDY＋ 

 ：Pin No.19 

SREDY－ 

 ：Pin No.20 

（伺服準備） 

OPEN 

目前狀態為下列其中之一。 

・警報發生。 

・主迴路電源未輸入驅動器中。 

 

CLOSE 

目前狀態同時滿足下列條件 

・警報未發生。 

・主迴路電源輸入驅動器中。 

 

■重點 

輸出晶體管的發射極和 COM－分別獨立。可串

聯複數驅動器。 

*1 

*2 

 

 

SERVO＋ 

 ：Pin No.19 

SERVO－ 

 ：Pin No.20 

（伺服狀態） 

OPEN 

伺服 OFF 狀態。 

CLOSE 

伺服 ON 狀態。 

■重點 

輸出晶體管的發射極和 COM－分別獨立。可串

聯複數驅動器。 

*3 

  

DBRK＋ 

 ：Pin No.19 

DBRK－ 

 ：Pin No.20 

（動態制動器解除） 

 

適 用 驅 動 器 ：

SD3□□□□□** 

(僅限驅動器版本 4.0.0.0～) 

OPEN 

動態制動器動作。 

CLOSE 

動態制動器解除。 

 
 選用品說明書 動態刹車模塊 

*4 

*4 

*4 

  

*1) 標準 I/O 設定時 

*2) 標準 I/O 設定時 

*3) 自定義 I/O 設定時 

*4) 自定義 I/O 設定 2 時 
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Pin No. 21, 22 I/F 迴路 PO （4-48 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

ALM＋ 

 ：Pin No.21 

ALM－ 

 ：Pin No.22 

（報警） 

OPEN 

目前狀態為下列其中之一。 

・警報發生。 

・控制電源未輸入驅動器中。 

CLOSE 

目前狀態同時滿足下列條件。 

・警報未發生。 

・控制電源輸入驅動器中。 

 

■重點 

輸出晶體管的發射極和 COM－分別獨立。可串

聯複數驅動器。 
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指令輸入 

 

Pin No. 26 I/F 迴路 CP （4-49 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

CMD_PLS： 

（脈波： 

差分輸入時） 

（開集極電路電源： 

 5V 開集極電路電源） 

由上位控制裝置輸入指令信號給驅動器。 

差分輸入 

選擇要輸入的脈波序列指令信號。 

（No.32.0） 

參數 

No.32.0 
指令信號形態 輸入信號 

0 脈波與方向 脈波 

1 直角相位差 A 相 

2 CCW/CW CCW 

 

5V 開集極電路 

連接 DC5V 電源。請務必連接 330Ω的電阻器。 

 

■相關參數 

・No.2.0、No.3.0、No,32.0 

 

  

 

Pin No. 27 I/F 迴路 CP （4-49 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

/CMD_PLS： 

（/脈波： 

差分輸入時） 

（脈波： 

24V, 5V 開集極電路時） 

 

由上位控制裝置輸入指令信號給驅動器。選擇要

輸入的脈波序列指令信號。 

（No.32.0） 

差分輸入 

參數 No.32.0 指令信號形態 輸入信號 

0 脈波與方向 /脈波 

1 直角相位差 /A 相 

2 CCW/CW /CCW 

 

24V,5V 開集極電路 

參數 No.32.0 指令信號形態 輸入信號 

0 脈波與方向 脈波 

1 直角相位差 A 相 

2 CCW/CW CCW 

請留意指令信號的邏輯。 

 

■相關參數 

・No.2.0、No.3.0、No,32.0 
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Pin No. 28, 29 I/F 迴路 CP （4-49 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

CC-P：Pin No.28 

CC-D：Pin No.29 

（開集極電路電源 24V） 

由上位控制裝置輸入指令信號給驅動器。 

此爲 24V 開集極電路的電源輸入端子。 

 

CC-P 

與/CMD_PLS 成對使用。 

CC-D 

與/CMD__DIR 成對使用。 

 

  

 

Pin No. 30 I/F 迴路 CP （4-49 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

CMD_DIR： 

（方向： 

差分輸入時） 

（開集極電路電源： 

5V 開集極電路時） 

由上位控制裝置輸入指令信號給驅動器。 

 

差分輸入 

選擇要輸入的脈波序列指令信號。（No.32.0） 

參數 No.32.0 指令信號形態 輸入信號 

0 脈波與方向 方向 

1 直角相位差 B 相 

2 CCW/CW CW 

 

5V 開集極電路 

連接 DC5V 電源。請務必連接 330Ω的電阻器。 

 

■相關參數 

・No.2.0、No.3.0、No.32.0 

 

  

 

Pin No. 49, 50 I/F 迴路 CP （4-49 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

CC_P-5V：Pin No.49 

CC_D-5V：Pin No.50 

（開集極電路電源： 

5V 開集極電路専用） 

由上位控制裝置輸入指令信號給驅動器。 

適用驅動器：

SD3□□□□□** 

此爲 5V 開集極電路的電源輸入端子。 

 

CC-P-5V 

與/CMD_PLS 成對使用。 

CC-D-5V 

與/CMD_ DIR 成對使用。 
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Pin No. 31 I/F 迴路 CP （4-49 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

/CMD_DIR： 

（/方向： 

差分輸入時） 

（方向： 

24V, 5V 開集極電路時） 

由上位控制裝置輸入指令信號給驅動器。選擇要

輸入的脈波序列指令信號。 

（No.32.0） 

 

差分輸入 

參數 No.32.0 指令信號形態 輸入信號 

0 脈波與方向 /方向 

1 直角相位差 /B 相 

2 CCW/CW /CW 

24V,5V 開集極電路 

參數 No.32.0 指令信號形態 輸入信號 

0 脈波與方向 方向 

1 直角相位差 B 相 

2 CCW/CW CW 

請留意指令信號的邏輯。 

■相關參數 

・No.2.0、No.3.0、No.32.0 

 

  

 

Pin No. 32 I/F 迴路 CA（4-50 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

A_SPEED 

（模擬速度指令） 

以-10V～+10V 的模擬量電壓輸入速度指令。 

以 A_GND(Pin No.33)爲基準電位。 

 

 

 

A_TRQ 

（模擬轉矩指令） 

以-10V～+10V 的模擬量電壓輸入轉矩指令。 

以 A_GND(Pin No.33)爲基準電位。 

  

 

 

Pin No. 33 I/F 迴路 CA （4-50 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

A_GND 

（模擬指令輸入接地） 

此爲輸入到 Pin No.32 的模擬指令電壓基準電位。 

 

■重點 

若上位控制裝置的模擬量速度指令迴路與 24V

控制電源絕緣，請將 A_GND 連接到上位控制裝

置的信號地線，勿連接到控制電源的 GND。若兩

者間並非絕緣，請將 A_GND 連接到控制電源的

GND。 
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編碼器輸出 

 

Pin No. 36,37…,42 I/F 迴路 EO （4-50 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

OUT_A：Pin No.36 

/OUT_A：Pin No.37 

（A 相輸出） 

 

OUT_B：Pin No.38 

/OUT_B：Pin No.39 

（B 相輸出） 

 

OUT_Z：Pin No.40 

/OUT_Z：Pin No.41 

（Z 相輸出） 

 

SG：Pin No.42 

（信號地線） 

OUT_A, /OUT_A 

OUT_B, /OUT_B 

OUT_Z, /OUT_Z 

以差分方式輸出經分倍頻處理的編碼器信號

（等同 RS-422）。 

 

SG 

此爲輸出迴路通信 IC 的信號地線與驅動器內

部的信號地線連接。與控制電源（G24V、COM

－）爲絕緣。請連接至上位控制裝置通信 IC 的

信號地線。 

 

■相關參數 

・No.276.0、No.278.0 
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RS-485通信 

 

Pin No. 43,44,45 I/F 迴路 RS （4-51 頁） 控制模式 

記號 （名稱） 說明 P S T 

485：Pin No.43 

（485） 

/485：Pin No.44 

（/485） 

SG：Pin No.45 

（信號地線） 

485, /485 

執行與上位控制裝置的 RS-485 通信。若爲串聯

連接，請務必要在末端驅動器上連接 220Ω 左

右的終端電阻器。 

 

SG 

此爲輸出迴路通信 IC 的信號地線。與驅動器內

部的信號地線連接。與控制電源（G24V、COM

－）爲絕緣。 

請連接至上位控制裝置通信 IC 的信號地線。  
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CN1連介面的介面電路 
 

I/F迴路 

 

PS 與 DC24V 電源的連接 控制模式 

連接驅動器的控制電源與 I/O 電源。 

請充分留意電源正極及負極端子的連接，切勿誤接。若不慎誤接，驅動器可能

會損壞。 

P S T 

 

 

 
控制電源與 I/O 電源請使用相

同電源。 

 

 

PI 與通用輸入信號的連接 控制模式 

Pin No.3 

連接 I/O電源的＋端子。請使用 24V±10%電源。 

Pin No.4-11 
與開關、開集極電路輸出晶體管及繼電器接點等輸入機器連接。 

輸入機器的接點爲 CLOSE 時，則通用輸入端子和電源的 GND 接通，此時驅動

器將處於 ON狀態。 

P S T 
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PO 與通用輸出信號的連接 控制模式 

不能直接驅動電機的制動器。驅動電機的制動器時一定要通過繼電器轉換。 

 

驅動繼電器等含有電感成分的負載時，請連接保護迴路（二極管）。二極體務必

要按照下圖方向連接。 

輸出迴路構成爲開集極電路之達林頓耦合輸出。與繼電器或光耦合連接。晶體

管  ON 時的集電極發射極電壓 VCE(SAT)約爲 1V，一般的 TTL IC 無法滿足 VIL，

因此無法直接連接。 

 

輸出迴路的最大額定值爲 30V 50mA。 

P S T 

 

 

 

Pin No.13～18 

輸出晶體管的發射極和控

制電源的 COM－相連。 

 

Pin No.19, No.21 

輸出晶體管的發射極為 

Pin No.20, No.22，和 COM－

各自獨立。 
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CP 與脈波序列指令信號的連接 控制模式 

在位置控制模式下，脈波序列輸入時使用。 

在輸入脈波形態(No.32.0)選單設定要輸入的脈波信號形態。 

受到幹擾影響而發生位移時 

①縮短上位控制裝置與驅動器之間的信號線。 

②請務必使用附遮蔽的雙絞線作爲信號線。 

③讓信號線遠離主迴路電源線及電機電源線。 

④調整脈波序列指令輸入濾波器(No.33.0)。 

請執行上述幹擾排除對策。 

P S T 

 

  

差分時 

 

最高指令脈波頻率：4Mpps 

 

24V 開集極電路時 

最高指令脈波頻率：200kpps 

請務必將脈波序列指令輸入濾

波器(No.33.0)設定在 7 以上。 

 

5V 開集極電路時 

最高指令脈波頻率：200kpps 

請務必將脈波序列指令輸入濾

波器(No.33.0)設定在 7 以上。 

 

適用驅動器：SD3□□□□□** 

如右圖所示，Pin No.26, 29 前方

務必要連接 330Ω（1/4W 以上）

的電阻器。 

 

適用驅動器：SD3□□□□□** 

按照右圖連接。 
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CA 與模擬量指令信號的連接 控制模式 

輸入容許電壓爲±10V。輸入迴路的阻抗請參閱下圖。 

使用可變電阻器（VR）及電阻器（R）構成指令迴路時，若要將指令輸入電壓

範圍設定爲-10V 到+10V，請選用 2kΩ（1/4W 以上）的 VR，100Ω～200Ω（1/4W）

以上的 R。 

請務必使用附遮蔽的雙絞電纜，實施幹擾排除對策。 

■上位模擬指令迴路與 24V 控制電源間的絕緣/非絕緣 

P S T 

 

  

絕緣時 

請將 A_GND 連接到上位控

制裝置的信號地線（勿連接

到控制電源的 GND）。 

 

非絕緣時 

請將 A_GND 連接到控制電

源的 GND。  

 

EO 與編碼器輸出迴路的連接 控制模式 

差分傳送分倍頻處理後的編碼器信號（A 相、B 相、Z 相）。 P S T 

 

 

 
請務必在上位控制裝置的接收

迴路上連接 220Ω 左右（1/4W

以上）的終端電阻器。 

輸出迴路通信 IC 的信號地線

和驅動器內部的信號地線相連

接。 

 

請將輸出迴路通信 IC 的信號

地線連接到 Pin No.42。 

 

請務必使用附遮蔽的雙絞電

纜，實施幹擾排除對策。 

 

 

編碼器的 Z 相和 A 相同步輸

出。 
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RS 與 RS-485迴路的連接 控制模式 

和上位控制裝置進行 RS-485通信。 

連接複數驅動器時，請務必在末端驅動器的信號線之間連接 220Ω 左右的終端

電阻器。 

請在上位控制裝置內部連接上 1.2kΩ左右的上拉電阻（RPU）、下拉電阻（RPD）。

請務必要連接 220Ω左右的終端電阻器。 

 

P S T 

 

 

 

上位控制裝置與驅動器間的配

線請限制在 3m以下。 

各個驅動器間的配線請限制在

1m以下。 

 

驅動器通信 IC 的信號地線和

驅動器內部的信號地線相連

接。請將輸出迴路通信 IC的信

號地線連接到 Pin No.45。 

 
請務必使用附遮蔽的雙絞電

纜，實施幹擾排除對策。 
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CN1連介面連接例 
 

PLC連接例 

 

 
 

 

CJ1W-NC234 (OMRON制 差分輸出) 
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*1）在此種配線方式下，歐姆龍制的 NC 模塊正方向輸出爲 CW 方向、負方向輸出爲 CCW 方向。 

*2）請不要使用 PLC 的內置 1.6kΩ 電阻的輸出端子。如果 PLC 的輸出電阻與伺服驅動器的輸入電阻進行串聯，

則正確的指令信號無法輸入至驅動器，這是造成位置偏移的原因。 

  

CJ1W-NC214（OMRON制 開集極電路輸出） 
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FX1S-14MT（三菱電機制 開集極電路輸出） 
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KV-N14AT（KEYENCE制 位置控制模式、內部位置指令模式） 
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概要 

 

使用伺服電機時，為能滿足所必須的性能與功能需求，須設定各種參數。 

請在本章記載的內容中確認設定方法與參數的功能與目的，確實加以理解後，將客戶的運轉條件

調整至最佳狀態下再使用。 

 

參數調整方法 

 

使用驅動器正面的設定面板進行調整。 

 

以設定軟件 Servo Studio 進行調整。 

請將軟件安裝至個人電腦（由客戶自行準備）使用。 

 

補充）在 SERVO STUDIO 上可以確認驅動器版本。 

 Servo Studio 操作手冊 
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設定面板 
 

依照功能分類，設定面板可以顯示 6 種模式。 

顯示模式 概要 

狀態顯示模式 

 

確認各種設定狀態 

發生警報時不顯示 

警報顯示模式 

 

確認目前發生的警報狀況 

參數設定模式 

 

設定各種參數 

此處所顯示的內容，如果驅動器 4.0.0.0 以前的版本，則為  

快速調整模式 

 

慣量比自動推定和控制增益組合自動變更 

僅限驅動器版本 4.0.0.0～、僅限於位置控制模式時顯示 

自動調整模式 

 

以自動調整的方式設定必要的參數 

轉矩控制模式時無法顯示 

參數保存模式 

 

將參數設定模式、自動調整模式中設定的參數值寫入並保存至

EEPROM 

輔助功能模式 

 

設定用來進行不需要由上位控制裝置輸入指令的試運轉的

「JOG 功能」 

將參數恢復至工廠出貨時的狀態的「清除參數」功能 

絕對型編碼器的初始化 

 

 

請不要同時按壓設定面板上的兩個(或以上的)按

鈕。 
這會使顯示的資訊不完整。 
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各部位名稱與功能 

 

 

單軸驅動器  顯示面板 

以六位數的 7SEG 顯示狀態、設定值等信息。 

 

 

MODE 按鈕 

切換主菜單的 6 個模式。 

從子菜單回到主菜單。 

 

SET 按鈕 

選擇並確定項目或數值。 

 STATUS LED 

電源 ON 
亮綠燈 正 常 

亮紅燈 警 報 

電源 OFF 熄 燈 正 常 
 

 

 

 UP 按鈕、DOWN 按鈕 

各模式下的顯示變更，數值變更、選擇參數等

數值、執行動作。 

：增加數值 ：減少數值 

 LEFT 按鈕 

變更數據時，移動至上位數。 
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設定面板 6 位數以上的顯示 

 

6 位數以上的數值分 3 次總計最大 10 位在面板上顯示。 

 

 
 

 

 

變更位數的移動 

 

請以  變更閃爍的位數，並以  進行變更。 
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設定面板的使用方式 
 

開啓驅動器的控制電源，按壓  2 次，進入主菜單。 

在主菜單選擇要顯示、設定的畫面，按壓  進入子菜單。 
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狀態顯示模式 

在所選擇的子菜單中按壓 ，進入顯示或設定數值的畫面。 

 下一項以後的各個子菜單 

 9 資料 狀態一覽 
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顯示 CN1 連接器的輸入／輸出狀態。 

輸入／輸出端子的分配會因為控制模式不同而不同，請確認相對應的端子。 

 4 連接 

 

 

 

 

 

  *)   的顯示內容固定為 0。 

  

1 I/O 狀態        狀態編號 16 
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2 控制部位溫度       狀態編號 24 

3 脈波序列指令輸入（位置）      狀態編號 33 

4 脈波序列指令輸入（速度）      狀態編號 35 
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5 模擬量速度指令       狀態編號 49 

6 定位狀態        狀態編號 64 

7 ABS 位置指令       狀態編號 74 
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8 ABS 位置反饋       狀態編號 76 

9 指令位置偏差       狀態編號 78 
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驅動器版本 3.4.0.0～ 

 
 

 

 

 
 

 

 

  

10 ABS 位置偏差        狀態編號 80 

11 位置指令值       狀態編號 65 
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12 位置反饋        狀態編號 67 

13 位置偏差        狀態編號 69 

14 速度指令        狀態編號 97 
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15 速度反饋        狀態編號 98 

16 速度偏差        狀態編號 99 

17 轉矩指令值       狀態編號 113 
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18 負載率        狀態編號 131 

19 慣量比推定值       狀態編號 371 

20 編碼器/轉子機械角度（1 圈）     狀態編號 194 
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絕對型編碼器版本 6.17～ 

增量型編碼器版本 1.34～ 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

 
 

 

 

 
僅限絕對型編碼器 版本 6.17～ 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

 
  

21 編碼器/轉子機械角度（積算）     狀態編號 195 

22 編碼器溫度       狀態編號 205 

23 編碼器電池電壓       狀態編號 206 
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驅動器版本 4.0.0.0～ 

 
 

 

 

 
驅動器版本 4.0.0.0～ 

 
  

24 編碼器通信重試次數      狀態編號 216 

25 編碼器數據異常次數      狀態編號 218 



 

5-18 ― SD 系列使用說明書 ―  

 
 

 
*）此一顯示畫面為 4.0.0.0 之後的驅動器版本。 

 

確認再生電阻必要／不必要的方法 

1． 將顯示調整為  。 

2． 使裝置自低速(最高速度的 20%左右)緩緩提升至接近實際動作的速度，確認其顯示狀況。 

顯示訊息維持為  時 

不需要連接再生電阻。 

 

顯示訊息變更為  時 

請裝設再生電阻。 

 3 準備 再生電阻 

 

 

 

於電機減速過程中發生  之狀況時，表示有可能會需

要再生電阻。請按上述確認方法確認是否需要再生電阻。  

  

26 再生狀態        狀態編號 228 
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*）僅限 SD3□□□□□** 

 
 

 

 

 

27 主迴路電壓 (*)       狀態編號 232 

28 機種代碼（驅動器・電機・編碼器） 

29 序列號（驅動器・電機・編碼器） 
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警報顯示模式 

 

顯示與解讀方法 

一旦警報發生，設定面板就會自動切換為警報編號顯示。 

但是，參數設定模式、快速調整模式、自動調整模式、參數保存模式、輔助功能模式除外。處

在這些顯示模式下時，請按壓  來切換至警報顯示模式。 

發生警報時，不會顯示狀態顯示模式。 
 8 故障排除 

 

顯示 

 
操作方法 

 
 
・警報履歷最多可以顯示 10 個。 

・警報發生中，在顯示發生中的警報 No.之後顯示警報履歷。 
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*）驅動器版本 4.0.0.0～ 

 

3.0.0.0 之後的 SERVO STUDIO 版本中，警報名稱的一部分有變更 

 9 資料 警報名稱新舊對比表 

 

警報顯示一覽 



 

 ― SD 系列使用說明書 ― 5-22 

參數設定模式 

 

在參數設定模式之中，可以確認並設定驅動器的參數。各種參數的詳細信息請參照參數一覽。 

 5-32 頁～ 參數一覽 

顯示 

 

操作方法 
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快速調整模式（僅位置控制模式） 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

調整步驟參照 7 調整。 

 
 7 調整 調整步驟 

 

顯示 

 

操作方法 
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自動調整模式（位置控制模式） 

驅動器版本 4.0.0.0 之前 

有關調整步驟，請參照 7 調整。 

 7 調整 調整步驟 

顯示 

 
操作方法 
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自動調整模式（速度控制模式） 

 

有關調整步驟，請參照 7 調整。 

 7 調整 調整步驟 

顯示 

 
操作方法 
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參數保存模式 

將在參數設定模式與自動調整模式之中變更的內容保存到驅動器裡。 

 

顯示 

 

操作方法 
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輔助功能模式 

在輔助功能模式之中，可以執行①JOG 運轉、②參數清除、③編碼器清除。 

 

顯示 

 
操作方法 
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可以執行 JOG 運轉的模式與條件 

控制模式 指令模式 可否使用 JOG 運轉 

位置控制 
脈波序列指令 ○ 

內部位置指令 × 

速度控制 
模擬量指令 ○ 

內部速度指令 ○ (*) 

轉矩控制 模擬量指令 × 
*）I/O 輸入的速度選擇無效。（VCRUN1, VCRUN2, VCSEL1, VCSEL2, VCSEL3） 

 
JOG 運轉相關參數 

No. 參數名稱 初始值 設定範圍 

385.0 加速時間 1,000 [ms] 0～60,000 

386.0(*) 減速時間 1,000 [ms] 0～60,000 

387.0 目標速度 300 [r/min] 直到電機最高轉速為止 

*) 設定較大的數值時，放開  按鈕後，電機停止時間會變得比較長。 

  

JOG 運轉 
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請在伺服關閉的狀態下進行操作。若在伺服開啓狀態下操作，就會發生警報。 

 

 

 
此功能為絕對型系統中使用的功能。 

請在伺服關閉狀態下進行操作。若在伺服開啓狀態下操作，就會發生警報。 

 

 

參數清除 

編碼器清除 
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設定軟件（SERVO STUDIO）概要 
 

SERVO STUDIO 的功能是讓客戶以 USB 線連接伺服驅動器與客戶所擁有的個人電腦，並且可以

簡便地進行以下動作的専用設定軟件。 

 ・驅動器的參數設定、保存、寫入 

 ・通過波形監測介面進行數據的測定，保存，比較 

 ・驅動器的狀態監測・警報監測・輸入／輸出監測 

 ・增益調整與各種濾波器設定 

 ・點表動作、試運轉、原點復歸 

 

SERVO STUDIO 所必須的系統 

 

品名 規格 

個人電腦 

OS 

Windows
®
 XP SP3 (32bit) 

Windows
®
 7 (32bit、64bit) 

Windows
®
 8 (64bit) 

語言 
日文、中文(簡體)、中文(繁體)、 

韓文、英文 

CPU Pentium
®
 III 512MHz 以上 

記憶體 256MB 以上 (建議為 512MB) 

硬碟容量 512MB 以上的可用保存空間 

串列通信功能 USB 接頭 

纜線 USB A－USB mini B 
在幹擾較嚴重的環境下使用時，建議採用 

附有信號專用幹擾濾波器的纜線。 

 

驅動器與個人電腦的連接 

 

請事先在個人計算機端安裝 SERVO STUDIO 再使用。 

請在驅動器正面的 CN3 上連接 USB 纜線。 

 SERVO STUDIO 操作手冊 
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參數一覽 

 

 
以下的增益參數的設定依存於其他參數的設定值，即使數值在設定範圍，也有可能會無法設定該

數值。 

控制模式 名稱 Ｎo. 

位置控制模式 

控制第 1 增益 115.0 

控制第 2 增益 116.0 

第 1 增益 FF 補償 117.0 

第 2 增益 FF 補償 118.0 

積分增益 119.0 

速度控制模式 

控制第 1 增益 131.0 

第 1 增益 FF 補償 132.0 

積分增益 133.0 

 

 

 

  

注意事項 

參數一覽表的解讀方法 
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在本使用說明書中，為了顯示針對參數的作用與用途、特徵等，將參數分成四個群組，以屬性

圖標作標記。 

群組 圖標 名稱 意義 

1 

（紅） 

 
共通 

 
在所有控制模式都會設定的參數。 

 
位置控制 

 脈波序列指令 
用於位置控制模式的脈波序列指令。 

 
位置控制 

 內部指令 
用於位置控制模式的內部位置指令。 

 

速度控制 

 模擬量指令 
用於速度控制模式的模擬量指令。 

 
速度控制 

 內部指令 
用於速度控制的內部速度指令。 

 
轉矩控制 

 模擬量指令 
用於轉矩控制的模擬量指令。 

2 

（藍） 

 
通信 

 
RS-485 通信的設定參數。 

 
運轉模式 

 

選擇控制模式、指令模式、操作模式、脈波形態

選項。 

 

運轉控制 

 
設定分倍頻、濾波器等的參數。 

 

警報檢出 

 
設定警報檢出或檢出警報時的相關選項的參數。 

 
調整 

 
調整時必要的增益參數 

 
原點復歸 

 
在位置控制模式下定位運轉時使用。 

 
轉矩限制 

 
設定所有控制模式下所使用的轉矩限制。 

 

減速停止・緊急停止

・即時停止 

設定發生異常狀況或禁止驅動時的停止處理方

式的參數。 

 

制振 

 
制振控制相關參數 

3 

（黃） 

 
開關 

 
選擇是／否使用該功能的參數。 

 

選擇 

 
從多個項目中選擇符合目的條件的參數。 

 
數值 

 
設定分倍頻、濾波器設定值等數值的參數。 

4 

（綠）  

重新開啟控制電源 

 

變更設定後，要使變更生效，必須重新開啓控制

電源。 

5 

（紫） 
 

2 字節數據 

 
2 字節的數據。 

通信手冊 RS-485 通信 

 
4 字節數據 

 
4 字節的數據。 

通信手冊 RS-485 通信 
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共通 

    
名稱 No.  

控制模式 2.0 
5-38 

指令模式 3.0 

操作模式 9.0 5-39 

警告維持時間 12.0 
5-40 

警報輸出時序 13.0 

轉矩指令限制 

切換 144.0 5-66 

值 1 147.0 

5-67 值 2 148.0 

轉矩限制狀態下輸出 144.1 

伺服 OFF 延遲時間 237.0 
5-79 

制動器解除 延遲時間 238.0 

絕對型系統 257.0 5-80 

編碼器脈波輸出 

旋轉方向 272.1 5-81 

分倍

頻 

分子 276.0 
5-82 

分母 278.0 

 
RS-485 通信 

  
名稱 No.  

切換 8.0 5-39 

地址 4.0 
5-38 

通信速度 6.0 

停止位 6.1 

5-35 奇偶性 6.2 

最小應答時間 11.0 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

JOG 運轉 

  
名稱 No.  

加速時間 385.0 

5-89 減速時間 386.0 

目標速度 387.0 

 

警告・異常檢出 

   
名稱 No.  

位置偏差過大檢出 

切換 65.0 5-45 

值 87.0 
5-55 

延遲時間 89.0 

位置偏差警告檢出 
值 363.0 

5-90 
延遲時間 365.0 

速度偏差異常檢出 

切換 65.1 5-45 

值 90.0 
5-55 

延遲時間 91.0 

編碼器 

脈波輸出異常檢出 

頻率上限值 285.0 
5-84 

延遲時間 286.0 

編碼器過溫度 

警告檢出 

切換 259.0 5-80 

值 267.0 5-81 

編碼器電池電壓 

低下警告檢出 

切換 259.1 5-80 

值 268.0 5-81 

瞬低檢出 延遲時間 305.0 5-87 

 

驅動禁止輸入 

   
名稱 No.  

設定 67.0 

5-47 
減速方法 67.1 

停止狀態 67.2 

保留位置偏差計數 67.3 

 

  

參數一覽 

共通 共通 
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緊急停止 

  
名稱 No.  

警告輸出 
切換 225.0 

5-73 
時序 225.1 

 
減速停止 

  

名稱 No.  

伺服 OFF 時 
方法 224.0 5-72 

停止後 DBRK 輸出 224.3 5-73 

警報時 
方法 233.0 5-77 

停止後 DBRK 輸出 233.1 5-78 

解除條件 224.1 5-72 

動作時間 226.0 
5-74 

解除轉速 227.0 

控制電源異常時 
切換 224.2 5-73 

動作時間 228.0 5-74 

轉矩指令限制 151.0 5-68 

自由轉動中減速停止狀態 232.1 5-75 

停止後短路制動動作 232.2 
5-76 

機械制動器動作／ 

時序 232.3 

延遲時間 234.0 
5-78 

轉速 235.0 

 

立即停止 

  

名稱 No.  

平滑濾波器 
切換 225.2 5-73 

平均移動次數 229.0 5-75 

延長時間 236.0 
5-79 

減速時間 239.0 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

位置指令濾波器 

   

名稱 No  

濾波器 

1 

選擇 (*1) 66.0 5-46 

平滑化 1 平均移動次數 80.0 5-52 

陷波頻率 74.0 

5-50 陷波寬度 75.0 

高頻增益 76.0 

陷波深度 79.0 5-51 

濾波器 

2 

選擇 82.0 
5-53 

陷波頻率 83.0 

陷波寬度 84.0 

5-54 高頻增益 85.0 

陷波深度 86.0 

濾波器 

3 

選擇 82.1 5-53 

陷波頻率 357.0 

5-89 
陷波寬度 358.0 

高頻增益 359.0 

陷波深度 360.0 

濾波器 

4 

選擇 (*2) 66.1 5-46 

平滑化 2 平均移動次數 81.0 5-52 

*1) 標示方式隨驅動器版本不同而有所不同。3.5.1.0 以前的

版本標示為「位置指令平滑化濾波器 1 的使用」。 

*2) 標示方式隨驅動器版本不同而有所不同。3.5.1.0 以前的

版本標示為「位置指令平滑化濾波器 2 的使用」。 

 

轉矩指令濾波器 

  
名稱 No.  

低通濾波器 

切換 160.0 5-68 

自動設定 160.2 
5-69 

時間常數 162.0 

陷波濾波器 

切換 160.1 5-68 

頻率 168.0 

5-70 寬度 169.0 

深度 170.0 

陷波濾波器 2 

切換 160.3 5-69 

頻率 171.0 

5-71 寬度 172.0 

深度 173.0 
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脈波序列指令 

   

名稱 No.  

輸入脈波形態 32.0 5-40 

旋轉方向 32.1 

5-41 轉入邏輯 32.3 

分倍頻 

插補 32.2 

分子 34.0 
5-42 

分母 36.0 

輸入濾波器 33.0 5-41 

前饋 延遲補償 66.3 5-46 

 

定位完成 

  

名稱 No.  
判定方式 64.0 5-45 

檢出基準 

範圍 68.0 
5-48 

速度 69.0 

指令輸入 70.0 
5-49 

檢出延遲時間 71.0 

 
內部位置 

   

名稱 No.  

分倍頻 

插補 32.2 5-41 

分子 34.0 
5-42 

分母 36.0 

前饋 延遲補償 66.3 5-46 

運轉模式 642.0 
5-92 

溢位檢出 643.0 

點表 

點表編號輸出方式 644.0 5-93 

點表編號 0 的動作 646.3 5-96 

指令方式 720.0～ 

5-100 
運轉動作 720.1～ 

有效/無效 720.3～ 

位置 722.0～ 

旋轉速度 724.0～ 

5-101 

加速時間 726.0～ 

減速時間 727.0～ 

停頓時間 728.0～ 

定位結束 729.0～ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

原點復歸 

   
名稱 No.  

原點 DOG 再檢出動作 645.3 5-94 

移動方向 646.0 5-95 

傳感器 DOG 極性 646.1 
5-96 

超出時間限制 
切換 646.2 

時間 659.0 5-99 

轉矩限制 
切換 647.0 5-97 

值 656.0 
5-99 

擋塊觸碰檢出時間 655.0 

微動作切換 647.1 5-97 

粗動作速度 648.0 

5-98 
微動作速度 649.0 

加減速時間 650.0 

原點移動量 651.0 

原點位置數據 653.0 
5-99 

Z 相無效化距離 657.0 

原點基準信號選擇 645.0 
5-93 

編碼器 Z 相選擇 645.1 

 

位置控制 調整 

   
名稱 No.  

慣量比 102.0 
5-56 

阻尼比 103.0 

模式切換 110.0 
5-57 

調整項目 110.1 

慣量比上限值 106.0 5-56 

控制增益組合 

自動切換 120.0 
5-63 

上限值 120.1 

調整常數 121.0 5-64 

控制增益組合 113.0 5-58 

慣量條件 113.1 5-59 

控制等級 114.0 5-60 

控制第 1 增益 115.0 
5-61 

控制第 2 增益 116.0 

第 1 增益 FF 補償 117.0 
5-62 

第 2 增益 FF 補償 118.0 

積分增益 119.0 5-63 

電流控制增益 193.0 5-72 

 

  

位置控制模式 
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模擬量速度 

   
名稱 No.  

偏置 
調整 62.2 

5-44 
值 60.0 

旋轉方向 62.0 

輸入濾波器 

切換 62.1 

分子 48.0 
5-42 

分母 49.0 

輸入增益 
分子 50.0 

5-43 

分母 51.0 

速度限制 

CCW 
分子 52.0 

分母 53.0 

CW 
分子 54.0 

分母 55.0 

平滑化濾波器 
切換 77.0 

5-51 
平均移動時間 78.0 

 

內部速度 

   
名稱 No.  

指令方式 388.0 

5-90 加速時間 390.0 

減速時間 391.0 

速度 1～8 392.0～ 5-91 

平滑化濾波器 
切換 77.0 

5-51 
平均移動時間 78.0 

 
速度控制 調整 

   

名稱 No.  
慣量比 102.0 

5-56 
阻尼比 103.0 

調整 
模式切換 110.0 

5-57 
項目 110.1 

速度控制 

模式 

控制增益組合 129.0 5-64 

控制等級 130.0 
5-65 

控制第 1 增益 131.0 

第 1 增益 FF 補償 132.0 
5-66 

積分增益 133.0 

電流控制增益 193.0 5-72 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

模擬量轉矩 

  
名稱 No.  

偏置 
調整 302.2 

5-86 
值 300.0 

旋轉方向 302.0 

輸入濾波器 

切換 302.1 

分子 288.0 

5-84 
分母 289.0 

輸入增益 
分子 290.0 

分母 291.0 

轉矩 

限制 

CCW 
分子 292.0 

5-85 
分母 293.0 

CW 
分子 294.0 

分母 295.0 

速度限制 152.0 5-68 

 

轉矩控制 調整 

  

名稱 No.  
慣量比 102.0 

5-56 
阻尼比 103.0 

 

控制等級 130.0 
5-65 

控制第 1 增益 131.0 

第 1 增益 FF 補償 132.0 
5-66 

積分增益 133.0 

電流控制增益 193.0 5-72 

 

 

速度控制模式 轉矩控制模式 
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參數詳細 

 

No.2.0 控制模式 
選擇項 初始值 屬 性 

0～2 0 
 

功能 

使用方法 

設定控制模式。 

選擇項 控制模式 

0 位置控制模式 

1 速度控制模式 

2 轉矩控制模式 
 

相關參數 No.3.0、No.642.0 
 

No.3.0 指令模式 
選擇項 初始值 屬 性 

0～3 1 
 

功能 

使用方法 

設定指令模式。 

控制模式 

選擇項 
0：位置 1：速度 2：轉矩 

0：零指令 ○ (*） ○ (*） － 

1：脈波列指令 ○ － － 

2：模擬量指令 － ○ ○ 

3：內部指令 ○ ○ － 
*）驅動器版本 2.0.4.0 以前 

相關參數 No.2.0、No.33.0、No.642.0 
 

No.4.0 
RS-485 通信 
地址 

選擇項 初始值 屬 性 

1～32 1 
 

功能 

使用方法 
設定 RS-485 通信地址。 

注意 請對所有驅動器設定不同的位址數值。 

相關參數 No.6.0、No.6.1、No.6.2、No.8.0、No.11.0 
 

No.6.0 
RS-485 通信 
通信速度 

選擇項 初始值 屬 性 

0～5 5 
 

功能 

使用方法 

設定 RS-485 通信的通信速度。 

選擇項 通信速度 [bps]  選擇項 通信速度 [bps] 

0 2,400  3 19,200 

1 4,800  4 38,400 

2 9,600  5 57,600 
 

注意 3.3.1.0 以後的驅動器版本 

相關參數 No.4.0、No.6.1、No.6.2、No.8.0、No.11.0 
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No.6.1 
RS-485 通信 
停止位 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0 
 

功能 

使用方法 

設定 RS-485 通信的停止位。 

選擇項 停止位 

0 1 bit 

1 2 bit 
 

注意 3.3.1.0 以後的驅動器版本 

相關參數 No.4.0、No.6.0、No.6.2、No.8.0、No.11.0 
 

No.6.2 
RS-485 通信 
奇偶性 

選擇項 初始值 屬 性 

0～2 0 
 

功能 

使用方法 

設定 RS-485 通信的奇偶性。 

選擇項 奇偶性 

0 無 

1 偶數 (EVEN) 

2 奇數 (ODD) 
 

注意 3.3.1.0 以後的驅動器版本 

相關參數 No.4.0、No.6.0、No.6.1、No.8.0、No.11.0 
 

No.8.0 
RS-485 通信 
切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0 
 

功能 

使用方法 

選擇是／否使用 RS-485 通信。 

選擇項 RS-485 通信 

0 不使用 

1 使用 
 

注意 不進行 RS-485 通信時請選擇 0。 

相關參數 No.4.0、No.11.0 
 

No.9.0 操作模式 
選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇 I/O 埠(CN1 連介面)／SERVO STUDIO(通信)作為 I/O 信號的輸入來源。 

在 SERVO STUDIO 上，清除警報時使用。 

輸入來源 

選擇項 

I/O 

（CN1 連介面） 

SERVO STUDIO 

(通信) 

0 有效 無效 

1 無效 有效 
 

相關參數 
・若控制電源被切斷，就會恢復初始值。 
・僅能從 SERVO STUDIO 設定。（無法從設定面板設定） 

 

No.11.0 
RS-485 通信 
最小應答時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～255 3 [ms] 
 

功能 

使用方法 
調整驅動器應答的時機。請配合上位控制裝置的通信規格加以調整。 

相關參數 No.4.0、No.8.0 
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No.12.0 警告維持時間 
設定範圍 初始值 屬 性 

0～200 1 [50ms]  ―  

功能 

使用方法 

設定警告輸出的維持時間。 

設定 設定內容 

0 無限 

1～200 維持時間 [50ms] 

警告輸出時間 ＝ 警告狀態中時間 ＋ 警告維持時間 

 

RESET（清除）閉合後，警告狀態維持解除，警告輸出 OFF。 

相關參數 No.225.0、No.225.1 
 

No.13.0 警報輸出時序 
選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇警報輸出的時序。 

選擇項 輸出 

0 電機減速停止後 

1 警報發生時立刻 
 

注意 
減速停止方式（警報時）（No.233.0）設定為 0 時（自由轉動），警報發生後立即

輸出警報信號，與該參數設定無關。 

相關參數 No.416.2 
 

No.32.0 
脈波列指令 
輸入脈波形態 

選擇項 初始值 屬 性 

0～2 0 
 

功能 

使用方法 

選擇輸入脈波列指令的信號形態。 

選擇項 輸入型態 

0 脈波與方向 

1 直角相位差脈波（A 相/B 相） 

2 正脈波與負脈波（CCW/CW） 
 

有效條件 位置控制模式 

相關參數 No.2.0、No.3.0、No.33.0、No.642.0 
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No.32.1 
脈波列指令 
旋轉方向 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1 
 

功能 

使用方法 

選擇脈波列指令的旋轉方向。 

選擇項 旋轉方向 

0 以負方向指令進行 CCW(逆時針)旋轉 

1 以正方向指令進行 CCW(逆時針)旋轉 
 

相關參數 No.2.0、No.3.0、No.32.0、No.642.0 
 

No.32.2 
脈波列指令 
分倍頻插補 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1 
 

功能 

使用方法 

在有指令分倍頻狀況下，選擇是／否實施插補處理，使指令執行更為平滑。 

選擇項 插補 

0 不實施 

1 實施 
 

相關參數 No.32.0、No.34.0、No.36.0 
 

No.32.3 
脈波列指令 
輸入邏輯 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0 
 

功能 

使用方法 

選擇所要輸入的脈波列指令的邏輯。 

選擇項 補正 

0 正邏輯 由 Low 至 High 的上升沿計數。 

1 負邏輯 由 High 至 Low 的下升沿計數。 
 

注意 脈波與方向的場合、設定一旦變更，方向信號（DIR）的邏輯也會反轉。 

相關參數 No.32.0 
 

No.33.0 
脈波列指令 
輸入濾波器 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～15 4 
 

功能 

使用方法 

若脈波列指令為開集極電路時，必須加以設定。 

可以減輕由於幹擾造成的誤動作。 

依據所要輸入的脈波列的通過脈寬（最大頻率）選擇設定值。 

如果設定之後還是會發生誤動作時，請將設定值加大。 

設定值 通過脈寬  設定值 通過脈寬 

0 無濾波器  8   600ns（輸入 500kHz 時推薦） 

1  25ns  9   800ns 

2  50ns（輸入 4MHz 時推薦）  10 1,000ns 

3 100ns  11 1,200ns 

4 150ns（輸入 2MHz 時推薦）  12 1,600ns（輸入 250kHz 時推薦） 

5 200ns  13 2,000ns 

6 300ns（輸入 1MHz 時推薦）  14 2,300ns 

7 400ns  15 3,100ns 
 

相關參數 No.3.0、No.32.0 

 9 資料 
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No.34.0 
脈波列指令 
分倍頻（分子） 

設定範圍 初始值 屬 性 

1～65,535 
1,000 

[pulse/rev]  
No.36.0 

脈波列指令 
分倍頻（分母） 

1～65,535 

功能 

使用方法 

設定位置指令脈波的分倍頻。 

當上位指令旋轉 1 圈的脈波數與電機旋轉 1 圈的脈波數不同時， 

依照以下說明設定(分子)與(分母)。 

  （分子）=（電機旋轉 1 圈的脈波數）/4=32,768 

  （分母）=（上位指令旋轉 1 圈的脈波數）/4 

分子

分母
=

電機旋轉 1 圈的脈波數

上位指令旋轉 1 圈的脈波數
 

   =
電機旋轉 1 圈的脈波數/4

上位指令旋轉 1 圈的脈波數/4
 

設定例 單位：[pulse/rev] 

① 

上位指令 

旋轉 1 圈的脈波數 

② 

指令分倍頻（分子） 

No.34.0 

③ （①×1／4） 

指令分倍頻（分母） 

No.36.0 

131,072 1,000 1,000 

16,384 
32,768 

(=
131,072  (*)

4
) 

4,096 

10,000 2,500 

4,096 1,024 

4,000 1,000 
*131,072 為電機旋轉 1 圈的脈波數。 

注意 

分倍頻比 {（分子）/（分母）} 設定範圍 

・脈波列指令：0.001～1,000 倍 

・內部位置指令：1～1,000 倍 

相關參數 No.276.0、No.278.0 
 

No.48.0 
模擬量速度 
輸入濾波器（分子） 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～65,535 16,000 

 No.49.0 
模擬量速度 
輸入濾波器（分母） 

1～65,535 65,535 

功能 

使用方法 

設定抑制模擬量速度指令輸入的幹擾成分的低通濾波器常數。 

設定值 抗幹擾性 指令跟隨性 

小 強 低 

大 弱 高 
 

有效條件 將模擬量速度輸入濾波器切換（No.62.1）：1（使用） 

注意 
請將（分子）/（分母）的設定小於“1”。 

請將（分子）/（分母）等於“1”時，不會進行濾波。 

相關參數 No.62.1 
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No.50.0 
模擬量速度 
輸入增益（分子） 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～65,535 
電機最高

旋轉速度  No.51.0 
模擬量速度 
輸入增益（分母） 

1～65,535 

功能 

使用方法 

模擬量速度指令輸入的增益。 

設定相對於輸入電壓的旋轉速度。 

當（分子）/（分母）=1/2 時，±10V 即為 1/2 最高旋轉速度。 

當（分子）/（分母）=1 時，±10V 即為最高旋轉速度。 

此一增益可以用來調整上位控制裝置的位置比例增益。 

 

No.52.0 
模擬量速度 
CCW 速度限制值（分子） 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～65,535 
電機最高

旋轉速度  No.53.0 
模擬量速度 
CCW 速度限制值（分母） 

1～65,535 

功能 

使用方法 

模擬量速度指令 CCW (逆時針)速度的限制值。 

CCW(逆時針)速度限制＝電機最高旋轉速度×
CCW 速度限制值（分子）

CCW 速度限制值（分母）
 

 

No.54.0 
模擬量速度 

CW 速度限制值（分子） 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～65,535 
電機最高

旋轉速度  No.55.0 
模擬量速度 

CW 速度限制值（分母） 
1～65,535 

功能 

使用方法 

模擬量速度指令 CW (順時針)速度的限制值。 

CW (順時針)速度限制＝電機最高旋轉速度×
CW 速度限制值（分子）

CW 速度限制值（分母）
 

 

電機最高旋轉速度 

電機型號 最高旋轉速度 (r/min） 

M5B0101,M3B020, M7B020, M3B040, M7B040, M3B075, 

M7B075,  
6,000 

M5A020, M7A020, M5A152, MH150, M5A200 3,000 

 

 共通 
 

位置控制 脈波序列指令 
 

位置控制 內部指令 

 速度控制 模擬量指令 
 

速度控制 內部指令 
 

轉矩控制 模擬量指令 

 通信 
 

運轉模式 
 

運轉控制 

 警報檢出 
 

調整 
 

原點復歸 

 轉矩限制 
 

減速停止 
 

制振 

 開關 
 

選擇 
 

數值 

 重新開啓控制電源  
2 字節的數據 

 
4 字節的數據 
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No.60.0 
模擬量速度 
偏置值 

設定範圍 初始值 屬 性 

－32,768～＋32,767 0 
 

功能 

使用方法 

設定模擬量速度偏置調整(No.62.2)設定為 1 (手動)時的偏置值。 

連接模擬量指令用電源，將輸入電壓視作 0V，將旋轉速度調整至 0r/min。 

1. 旋轉方向為 CCW (逆時針)時設定為負值，CW (順時針)時設定為正值。 

2. 以±10r/min 以上之速度旋轉的狀況下，將數值設定為±50，確認電機的動

作。 

有效條件 將模擬量速度偏置調整（No.62.2）：1（手動） 

相關參數 No.62.2 
 

No.62.0 
模擬量速度 
旋轉方向 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1 
 

功能 

使用方法 

選擇模擬量速度指令輸入的旋轉方向。 

選擇項 輸入負電壓 輸入正電壓 

0 CCW 旋轉 CW 旋轉 

1 CW 旋轉 CCW 旋轉 
 

 

No.62.1 
模擬量速度 
輸入濾波器切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1 
 

功能 

使用方法 

選擇是／否使用模擬量速度指令輸入濾波器。此濾波器為一維 IIR 濾波器。 

於模擬量指令中幹擾較多時使用。 

選擇項 使用 

0 不使用 

1 使用 
 

相關參數 No.48.0、No.49.0 
 

No.62.2 
模擬量速度 
偏置調整 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1 
 

功能 

使用方法 

選擇模擬量速度指令的偏置調整方式。 

手動調整時，以模擬量速度偏置值(No.60.0)進行調整。 

選擇項 方式 

0 自動 
伺服開啓時的輸入電壓，使速度指令自動調整至

0r/min。 

1 手動 將輸入電壓視作 0V，將速度調整至 0r/min。 
 

相關參數 No.60.0 
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No.64.0 
定位結束 
判定方式 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0 
 

功能 

使用方法 

選擇輸出定位結束信號的判定方式。 

選擇項 

信號輸出條件 

位置偏

差 
速度 

脈波序列 

指令輸入 
設定參數 

0 ○ ○ － 
檢出基準範圍  （No.68.0） 

檢出基準速度  （No.69.0） 

1 ○ ○ ○ 

檢出基準範圍  （No.68.0） 

檢出基準速度  （No.69.0） 

檢出基準指令輸入（No.70.0） 
 

相關參數 No.68.0、No.69.0、No.70.0、No.71.0 
 

No.65.0 
位置偏差過大檢出 

切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0～3 1  ―  

功能 

使用方法 

選擇是／否使用位置偏差過大檢出。 

使用轉矩指令限制的場合、為了在限制中不讓其發生警報，選擇“不輸出”。 

選擇項 使用 

0 不輸出 

1 輸出警報 

2 輸出警告 

3 輸出 警報＋警告 
 

相關參數 No.87.0、No.89.0、No.363.0、No.365.0 
 

No.65.1 
速度偏差異常檢出 

切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1  ―  

功能 

使用方法 

選擇是／否使用速度偏差異常檢出。 

使用轉矩指令限制時，要選擇“不使用”，使限制狀態下不會發生警報。 

選擇項 使用 

0 不使用 

1 使用 
 

相關參數 No.90.0、No.91.0 
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No.66.0 
位置指令 
濾波器 1 選擇 

選擇項 初始值 屬 性 

0～3 0 
 

功能 

使用方法 

選擇濾波器 1。 

選擇項 使用 

0 無濾波器 

1 平滑化濾波器 1 

2 陷波濾波器 

3 γ-陷波濾波器 
 

注意 使用平滑化濾波器 1 時，請先使用先濾波器 4（平滑化濾波器 2）。 

相關參數 No.80.0、No.74.0、No.75.0、No.76.0、No.79.0 
 7 調整 

No.66.1 
位置指令 
濾波器 4 選擇 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1 
 

功能 

使用方法 

在濾波器 4 上選擇是／否使用位置指令平滑化濾波器 2。 

選擇項 使用 

0 不使用 

1 使用 
 

注意 使用平滑化濾波器 1 時，請先使用濾波器 4（平滑化濾波器 2）。 

相關參數 No.81.0 
 7 調整 

No.66.3 
脈波列指令 
前饋延遲補償 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1 
 

功能 

使用方法 

選擇是／否使用位置控制模式的前饋延遲補償。 

選擇項 使用 

0 不使用 

1 使用 
 

注意 
一般狀況下請設定為 “1：使用”。 

僅可由 SERVO STUDIO 進行設定，無法由設定面板進行設定。 
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No.67.0 
禁止驅動輸入 
設定 

選擇項 初始值 屬 性 

0～3 0 
 

功能 

使用方法 

為了避免超過動作範圍而在直線動作軌跡的兩個端點設置傳感器，並且實施禁

止驅動的狀況下，會使用此一設定。選擇禁止驅動的旋轉方向。 

選擇項 CW CCW 

0 無效 

1 有效 無效 

2 無效 有效 

3 有效 有效 
 

相關參數 N0.67.1、No.67.2、No.67.3 
 

No.67.1 
禁止驅動輸入 
減速方法 

選擇項 初始值 屬 性 

0～2 1 

 
No.67.2 

禁止驅動輸入 
停止狀態 

0、1 0 

功能 

使用方法 

設定禁止驅動輸入時的減速方法以及停止後的狀態。 

請從下列 4 個組合中進行選擇。 

組合類型 減速方法（No.67.1） 停止狀態（No.67.2） 

1 0：自由轉動 
0：自由轉動 

2 1：短路制動 

3 
2：立即停止 

1：零速箝位 

4 0：自由轉動 
 

有效條件 將禁止驅動輸入設定（No.67.0）：1～3（有效） 

相關參數 N0.67.0、No.67.3 
 

No.67.3 
禁止驅動輸入 
保留位置偏差計數 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0 
 

功能 

使用方法 

在禁止驅動輸入時，當電機停止後，會與所輸入的脈波之間産生位置上的偏差。

此功能就是用來設定是否保留此一位置偏差。 

選擇項 位置偏差計數器 

0 保留 

1 清除 
 

相關參數 N0.67.0、N0.67.1、No.67.2 
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No.68.0 
定位結束 
檢出基準 範圍 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～32,767 
40 

[編碼器 pulse]  

功能 

使用方法 

作為對上位控制裝置輸出定位結束（POSIN）信號的基準，設定用來判斷定位

是否完成的脈波數。 

要設定得比上位控制裝置判定定位結束的脈波數要低。 

 

相關參數 No.64.0、No.69.0、No.70.0、No.71.0 
 

No.69.0 
定位結束 
檢出基準 速度 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～32,767 下表 
 

功能 

使用方法 

作為對上位控制裝置輸出定位結束（POSIN）信號的基準，設定用來判斷定位是

否完成的上限速度。 

要設定得比上位控制裝置判定定位結束的上限速度要低。 

電機容量 初始值 單位 旋轉速度換算值 

50W～750W 2 pulse/160μs 5.72 [r/min] 

1kW～2kW 2 pulse/200μs 4.58 [r/min] 

 

 
相關參數 No.64.0、No.68.0、No.70.0、No.71.0 

 

 

 

 

 共通 
 

位置控制 脈波序列指令 
 

位置控制 內部指令 

 速度控制 模擬量指令 
 

速度控制 內部指令 
 

轉矩控制 模擬量指令 

 通信 
 

運轉模式 
 

運轉控制 

 警報檢出 
 

調整 
 

原點復歸 

 轉矩限制 
 

減速停止 
 

制振 

 開關 
 

選擇 
 

數值 

 重新開啓控制電源  
2 字節的數據 

 
4 字節的數據 
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No.70.0 
定位結束 
檢出基準 指令輸入 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～32,767 下表 
 

功能 

使用方法 

作為對上位控制裝置輸出定位結束（POSIN）信號的基準，設定用來判斷定位是

否完成的脈波序列輸入指令（速度）。 

通常會將「指令為 0」的狀態設定為基準。 

電機容量 初始值 單位 [編碼器 pulse] 旋轉速度換算值 

50W～750W 0 pulse/160μs 0 [r/min] 

1kW～2kW 0 pulse/200μs 0 [r/min] 

 

 
 

No.71.0 
定位結束 
檢出延遲時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～65,000 下表 
 

功能 

使用方法 

設定自定位結束條件滿足至開始對上位控制裝置輸出定位結束（POSN)信號之

間的延遲時間。 

電機容量 初始值 單位 時間換算值 

50W～750W 20 160μs 3.2 [ms] 

1kW～2kW 16 200μs 3.2 [ms] 

 

 

相關參數 No.64.0、No.68.0、No.69.0、No.70.0 
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No.74.0 
位置指令濾波器１ 

陷波頻率 

設定範圍 初始值 屬 性 

10～2,000 
10 

[0.1Hz]  

功能 

使用方法 
設定位置指令濾波器 1 的陷波頻率 

有效條件 將位置指令濾波器 1 選擇（No.66.0）：2（陷波濾波器）或 3（γ-陷波濾波器） 

相關參數 No.66.0、No.75.0、No.76.0、No.79.0 

 7 調整 

No.75.0 
位置指令濾波器１ 

陷波寬度 

設定範圍 初始值 數 性 

128～2,048 512 
 

功能 

使用方法 

設定位置指令濾波器 1 的陷波頻率的寬度。 

設定值 陷波寬度 

小 窄 

大 寬 
 

有效條件 將位置指令濾波器 1 選擇（No.66.0）：2（陷波濾波器） 

相關參數 No.66.0、No.74.0、No.79.0 

 7 調整 

No.76.0 
位置指令濾波器１ 

高頻增益 

設定範圍 初始值 屬 性 

50～200 100 
 

功能 

使用方法 

設定位置指令濾波器 1 的高頻增益。 

設定值 效果 

小 振動抑制效果較大 

50 0.25 倍 

100 1 倍 

200 4 倍 

大 動作較快 
 

有效條件 將位置指令濾波器 1 選擇（No.66.0）：3（γ-陷波濾波器） 

相關參數 No.66.0、No.74.0、No.79.0 

 7 調整 

 

 

 共通 
 

位置控制 脈波序列指令 
 

位置控制 內部指令 

 速度控制 模擬量指令 
 

速度控制 內部指令 
 

轉矩控制 模擬量指令 

 通信 
 

運轉模式 
 

運轉控制 

 警報檢出 
 

調整 
 

原點複歸 

 轉矩限制 
 

減速停止 
 

制振 

 開關 
 

選擇 
 

數值 

 重新開啓控制電源  
2 字節的數據 

 
4 字節的數據 

 

速度指令 選擇項 初始值 屬 性 
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No.77.0 
平滑化濾波器切換 

0、1 0  

 

功能 

使用方法 

在速度控制模式下、選擇是／否使用速度指令平滑化濾波器。 

當速度指令的加減速較高時，具有使動作平滑的效果。也可以在模擬量速度指

令模式下以此做為幹擾對策使用。 

選擇項 使用 

0 不使用 

1 使用 
 

相關參數 No.78.0 
 

No.78.0 
速度指令 

平滑化濾波器平均移動時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

1～1,000 100 [ms]  

 

功能 

使用方法 

在速度控制模式下、設定速度指令平滑化濾波器的平均移動時間。設定數值較大時

動作會較為平滑，但也會發生延遲。 

有效條件 將速度平滑化濾波器切換（No.77.0）：1（使用） 

相關參數 No.77.0 
 

No.79.0 
位置指令濾波器１ 
陷波深度 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～100 0 
 

功能 

使用方法 

設定位置指令濾波器 1 的陷波深度。 

設定值 陷波深度 

小 
較深 

（設定值 0：完全切斷陷波頻率的輸入） 

大 
較淺 

（設定值 100：100％通過） 
 

有效條件 將位置指令濾波器 1 選擇（No.66.0）：2（陷波濾波器）或 3（γ-陷波濾波器） 

相關參數 No.66.0、No.74.0、No.75.0、No.76.0 
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No.80.0 
位置指令濾波器 1 
平滑化 1 平均移動次數 

設定範圍 初始值 屬 性 

1～6,250 

下表 
 No.81.0 

位置指令濾波器 4 
平滑化 2 平均移動次數 

1～1,250 

功能 

使用方法 

當加減速的較高時，可以讓動作變得比較平滑。另外，也可以用來抑制整定時

的振動。 

先使用濾波器 4（平滑化濾波器 2）。如果想要進一步提升平滑的效果，再使用

濾波器 1（平滑化濾波器 1）。 

將平均移動次數設定得比較大時，雖然加減速會變得比較平滑，但應答也會因

而變慢。請參照下表的延遲時間算式。 

濾波器 4（平滑化濾波器 2）具有由第 2 增益 FF 補償引起的抑制振動的效果。 

電機容量 延遲時間算式 

50W～750W 0.16ms 
×（平均移動次數） ＝延遲時間 

1kW～2kW 0.2ms 

 

 振動抑制的設定方法  

由於上述的延遲時間導致定位時間的延長，請在裝置的允許範圍內設定。 

①利用整定時的位置偏差或轉矩指令值的振動波形確認振動週期。 

②利用以下的算式計算平均移動次數。 

③將其設定於濾波器 4 時，也可能會有抑制共振的效果。 

④防振效果較低的時候，請再度利用振動週期計算平均移動次數，並設定於濾

波器 1。 

電機容量 平均移動次數與所抑制的振動週期 

50W～750W 6,250 
×（振動週期[s]） ＝平均移動次數 

1kW～2kW 5,000 

 
初始值 

電機容量 濾波器 1 濾波器 2 

50W～750W 25 10 

1kW～2kW 20 10 

位置指令濾波器 1 選擇（No.66.0）的初始值為 0：（無濾波器）。 

有效條件 
將位置指令濾波器 1 選擇（No.66.0）：1（平滑化濾波器 1） 

將位置指令濾波器 4 選擇（No.66.1）：1（使用） 

注意 

請在電機停止經過 3 秒以上，並確認無指令脈波輸入時，再設定此參數。 

若在脈波輸入的過程中，或者是驅動器內部有殘留脈波時設定此一參數時， 

，就會發生位置偏移。 

設定的數值較大時，相對於指令的延遲時間就會變長。 

相關參數 No.66.0、No.66.1 

 7 調整 
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No.82.0 
位置指令濾波器 2 
選擇 

選擇項 初始值 屬 性 

0～3 0 
 

功能 

使用方法 

設定位置指令濾波器 2。 

選擇項 設定 

0 無濾波器 

1 預約（請勿設定此數值） 

2 陷波濾波器 

3 γ-陷波濾波器 
 

相關參數 No.83.0、No.84.0、No.85.0、No.86.0 

 7 調整 

No.82.1 
位置指令濾波器 3 
選擇 

選擇項 初始值 屬 性 

0～3 0 
 

功能 

使用方法 

設定位置指令濾波器 3。 

選擇項 設定 

0 無濾波器 

1 預約（請勿設定此數值） 

2 陷波濾波器 

3 γ-陷波濾波器 
 

相關參數 No.357.0、No.358.0、No.359.0、No.360.0 

 7 調整 

No.83.0 
位置指令濾波器 2 
陷波頻率 

設定範圍 初始值 屬 性 

10～2,000 10 [0.1Hz] 
 

功能 

使用方法 
設定位置指令濾波器 2 的陷波頻率 

有效條件 將位置指令濾波器 2 選擇（No.82.0）：2（陷波濾波器）或 3（γ-陷波濾波器） 

相關參數 No.82.0、No.84.0、No.85.0、No.86.0 

 7 調整 

 

 

 

 

 

 共通 
 

位置控制 脈波序列指令 
 

位置控制 內部指令 

 速度控制 模擬量指令 
 

速度控制 內部指令 
 

轉矩控制 模擬量指令 

 通信 
 

運轉模式 
 

運轉控制 

 警報檢出 
 

調整 
 

原點複歸 

 轉矩限制 
 

減速停止 
 

制振 

 開關 
 

選擇 
 

數值 

 重新開啓控制電源  
2 字節的數據 

 
4 字節的數據 
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No.84.0 
位置指令濾波器 2 

陷波寬度 

設定範圍 初始值 屬 性 

128～2,048 512 
 

功能 

使用方法 

設定位置指令濾波器 2 的陷波頻率的寬度。 

設定值 陷波寬度 

小 窄 

大 寬 
 

有效條件 位置指令濾波器 2 選擇（No.82.0）：2（陷波濾波器） 

相關參數 No.82.0、No.83.0、No.85.0、No.86.0 

 7 調整 

No.85.0 
位置指令濾波器 2 
高頻增益 

設定範圍 初始值 屬 性 

50～200 100 
 

功能 

使用方法 

設定位置指令濾波器 2 的高頻增益。 

設定值 效果 

小 振動抑制效果較大 

大 動作較快 
 

有效條件 將位置指令濾波器 2 選擇（No.82.0）：3（γ-陷波濾波器） 

相關參數 No.82.0、No.83.0、No.86.0 

 7 調整 

No.86.0 
位置指令濾波器 2 
陷波深度 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～100 0 
 

功能 

使用方法 

設定位置指令濾波器 2 的陷波深度。 

設定值 陷波深度 

小 
較深 

（設定值 0：完全切斷陷波頻率的輸入） 

大 
較淺 

（設定值 100：100％通過） 
 

有效條件 將位置指令濾波器 2 選擇（No.82.0）：2（陷波濾波器）或 3（γ-陷波濾波器） 

相關參數 No.82.0、No.83.0、No.84.0、No.85.0 
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No.87.0 
位置偏差過大 

檢出值 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～ 

2,147,483,647 

196,608 

[編碼器 pulse]  ―  

功能 

使用方法 

當位置偏差達到設定值以上時，輸出位置偏差異常信號。 

此一數值越大，越難檢出位置偏差異常。 

初始值 196,608 相當於轉動 1.5 圈的脈波數。 

有效條件 將位置偏差異常檢出切換（No.65.0）：1（使用） 

相關參數 No.65.0、No.89.0 
 

No.89.0 
位置偏差過大 

檢出延遲時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～32,767 下表  ―  

功能 

使用方法 

設定當實際值超過位置偏差異常檢出值(No.87.0)所設定的數值時，發出位置偏

差異常信號為止的延遲時間。 

此一數值越大，發出異常信號為止的延遲時間就越長。 

電機容量 初始值 時間換算值 

50W～750W 250 [160μs] 
40 [ms] 

1kW～2kW 200 [200μs] 
 

有效條件 將位置偏差異常檢出切換（No.65.0）：1（使用） 

相關參數 No.65.0、No.87.0 
 

No.90.0 
速度偏差異常 
檢出值 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～32,767 下表  ―  

功能 

使用方法 

當速度偏差達到設定檢出值以上時，檢出到速度偏差異常。 

此一數值越大，就越難檢出到速度偏差異常。 

電機容量 初始值 速度換算值 

50W～750W 524 [pulse/160μs] 
1,499 [r/min] 

1kW～2kW 655 [pulse/200μs] 
 

有效條件 將速度偏差異常檢出切換（No.65.1）：1（使用） 

相關參數 No.65.1、No.91.0 
 

No.91.0 
速度偏差異常 
檢出延遲時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～32,767 下表  ―  

功能 

使用方法 

設定當實際值超過速度偏差異常檢出值所設定的數值時，檢出速度偏差異常

信號為止的延遲時間。 

此一數值越大，檢出異常信號為止的延遲時間就越長。 

電機容量 初始值 時間換算值 

50W～750W 250 [160μs] 
40 [ms] 

1kW～2kW 200 [200μs] 
 

有效條件 速度偏差異常檢出切換（No.65.1）：1（使用） 

相關參數 No.65.1、No.90.0 

  



 

 ― SD 系列使用說明書 ― 5-55 

No.102.0 
調整 
慣量比 

設定範圍 初始值 屬 性 

100～10,000 (*) 250 [%]  ―  

功能 

使用方法 

設定相對於電機的轉子慣量（慣性慣量）的裝置負載慣量比。 

慣量比=
（負載慣性）＋（轉子慣量）

（轉子慣量）
× 100％ 

 

以自動調整的方式推測慣量比。若有因為動作條件造成推測困難，或因為慣量

比過大、轉矩過大等因素造成難以推測時，輸入負載慣量的計算值。 

加速後、減速後發生振動時，要提升慣量比。 

注意 

設定數值過大或過小都會造成噪音。 

 
*）設定範圍根據版本有差異。 

驅動器版本 4.0.0.0 以後的場合・・・100～10,000 

驅動器版本 4.0.0.0 以前的場合・・・100～3,000 
 7 調整 

No.103.0 
調整 
阻尼比 

設定範圍 初始值 屬 性 

10～5,000 100 [%]  ―  

功能 

使用方法 

當黏性摩擦造成整定性變差或慣量比過大時，要調整阻尼比。 

有過衝時，將數值調大，有負過衝時，將數值調小，這樣有可能可以縮短整定

時間。 

自動調整項目(No.110.1)選擇“2”時，就可以同時推測慣量比與阻尼比。 

有效條件 位置控制模式、速度控制模式 

相關參數 No.110.1 

 

No.106.0 
調整 
慣量比上限值 

設定範圍 初始值 屬 性 

100～10,000 3,000 [％]  －  

功能 

使用方法 

設定快速調整時慣量比自動調整的上限值。此參數值按以下的設定進行自動變

更。 

有效條件 

參數 設定值 

快速調整 

控制增益組合自動切換 
120.0 1：使用 

 

相關參數 No.110.1、No.120.0 

驅動器版本 4.0.0.0～ 
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No.110.0 
調整 

模式切換 

選擇項 初始值 屬 性 

1、2 2 (*)  ―  

功能 

使用方法 

選擇負載的動作方向、有無偏負載，作為調整的條件。 

選擇項 模式 與電機連接的機器的動作方向 

1 標準 水準軸 

2 偏負載 垂直軸 

 

驅動器版本 4.0.0.0 以後，即使無偏負載的場合（水準軸動作）也請使用偏負載

模式。 

注意 
*）初始值根據版本有差異。 

驅動器版本 4.0.0.0 以後的場合・・・2 

驅動器版本 4.0.0.0 以前的場合・・・1 

有效條件 位置控制模式、速度控制模式 

 7 調整 

No.110.1 
調整 

調整項目 

選擇項 初始值 屬 性 

0～2 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇開始／停止調整。也同時選擇開始調整時所要推測的參數。 

選擇項 自動調整 慣量比 阻尼比 

0 停止 不推測 
不推測 

1 
開始 推測 

2 推測 
 

有效條件 位置控制模式、速度控制模式 

 7 調整 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 共通 
 

位置控制 脈波序列指令 
 

位置控制 內部指令 

 速度控制 模擬量指令 
 

速度控制 內部指令 
 

轉矩控制 模擬量指令 

 通信 
 

運轉模式 
 

運轉控制 

 警報檢出 
 

調整 
 

原點複歸 

 轉矩限制 
 

減速停止 
 

制振 

 開關 
 

選擇 
 

數值 

 重新開啓控制電源  
2 字節的數據 

 
4 字節的數據 
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No.113.0 

調整 

位置控制模式 

控制增益等級 

設定範圍 初始值 屬 性 

5～45 15  ―  

 

功能 

使用方法 

設定位置控制模式時的控制增益設定。 

可以把控制第 1 增益(No.115.0)、控制第 2 增益(No.116.0)、積分增益(No.119.0)

等一起變更為默認值。 

在 SERVO STUDIO 之中則是在【調整】介面上進行設定。 

 

噪音發生時的對策 

① 使用轉矩指令陷波濾波器(No.160.1 等)。 

② 降低積分增益(No.119.0)。 

③ 降低控制第 2 增益(No.116.0)。 

 

實施①～③仍然沒有改善的話降低控制增益等級。 

 

設定 指令應答性 剛性 整定時間 噪音發生 

5 慢 低 長 不容易 

～ 
↑ 
↓ 

↑ 
↓ 

↑ 
↓ 

↑ 
↓ 

45 快 高 短 容易 
 

有效條件 位置控制模式 

注意 

・數值設定過大時有可能會發生噪音。 

・依照慣量條件(No.113.1)的設定不同，默認值也會有所改變。 

・當慣量條件(No.113.1)設定為 0（與 2.0.4.0 以前的驅動器版本相容）時，設定

範圍為 1～46。 

・轉矩指令低通濾波器自動設定(No.160.2)的設定值為 1（自動設定 ON）時，轉

矩指令低通濾波器時間常數(No.162.0)也會被包含在增益組合內。 

相關參數 
No.113.1、No.114.0、No.115.0、No.116.0、No.117.0、No.118.0、No.119.0、

No.162.0 
 7 調整 
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No.113.1 

調整 
位置控制模式 

慣量條件 

選擇項 初始值 屬 性 

0～3 2  ―  

 

功能 

使用方法 

位置控制模式的慣量條件設定。 

用來決定可以符合裝置特徵的控制第 1 增益(No.115.0)與控制第 2 增益

(No.116.0)的比率的參數。 

選擇項 內容 

1 
負載重、負載變動大的裝置 

低剛性裝置、機械臂等 

2 
（中間設定） 

一般運輸機械等 

3 
負載較輕的裝置 

高速動作、需要整定的裝置等 

0 與 2.0.4.0 以前的驅動器版本相容 
 

有效條件 位置控制模式 

相關參數 No.113.0、No.115.0、No.116.0 

 7 調整 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 共通 
 

位置控制 脈波序列指令 
 

位置控制 內部指令 

 速度控制 模擬量指令 
 

速度控制 內部指令 
 

轉矩控制 模擬量指令 

 通信 
 

運轉模式 
 

運轉控制 

 警報檢出 
 

調整 
 

原點複歸 

 轉矩限制 
 

減速停止 
 

制振 

 開關 
 

選擇 
 

數值 

 重新開啓控制電源  
2 字節的數據 

 
4 字節的數據 
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No.114.0 

調整 
位置控制模式 

控制等級 

設定範圍 初始值 屬 性 

5～45 15  ―  

 

功能 

使用方法 

驅動器版本 4.0.0.0 以後的場合、可能使用。 

驅動器版本 4.0.0.0 以前的場合、不使用。 

 

設定位置控制模式時的控制等級。 

可以把控制第 1 增益(No.115.0)、控制第 2 增益(No.116.0)一起變更為默認值。 

在 SERVO STUDIO 之中則是在【波形監測】介面上進行設定。 

 

噪音發生時的對策 

① 使用轉矩指令陷波濾波器(No.160.1 等)。 

② 降低積分增益(No.119.0)。 

③ 降低控制第 2 增益(No.116.0)。 

 

實施①～③仍然沒有改善的話降低控制等級。 

 

設定 指令應答性 剛性 整定時間 噪音發生 

5 慢 低 長 不容易 

～ 
↑ 
↓ 

↑ 
↓ 

↑ 
↓ 

↑ 
↓ 

45 快 高 短 容易 
 

有效條件 位置控制模式 

注意 

・設定控制等級後，控制增益組合(No.113.0)的設定就會被解除。 

・依照慣量條件(No.113.1)的設定不同，控制第 1 增益(No.115.0)與控制第 

 2 增益(No.116.0)的默認值也會有所不同。 

・當慣量條件(No.113.1)設定為 0（與 2.0.4.0 以前的驅動器版本相容）時，設定

範圍為 1～46。 

相關參數 參數 No.113.0、No.113.1、No.115.0、No.116.0 

 7 調整 
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No.115.0 

調整 
位置控制模式 

控制第 1 增益 

設定範圍 初始值 屬 性 

5～1,000 50 [rad/s]  ―  

 

功能 

使用方法 

位置控制模式時的控制第 1 增益設定。 

將此數值設定得較大時，可以縮小指令歸零後的位置偏差。 

如果整定時的位置偏差無法收縮時，請調大此數值。 

此數值要設定的比控制第 2 增益(No.116.0)小。 

有效條件 位置控制模式 

注意 

・變更以下設定後，此參數會與控制第 2 增益等其他調整參數一起被變更為系

統預設的參數組。 

控制增益設定（No.113.0） 

慣量條件（No.113.1） 

控制等級（No.114.0） 

・想要讓指令輸入過程中的位置偏差減小時，請調大控制第 2 增益(No.116.0)。 

相關參數 No.113.0、No.113.1、No.114.0、No.116.0、No.117.0 
 7 調整 

No.116.0 

調整 
位置控制模式 

控制第 2 增益 

設定範圍 初始值 屬 性 

80～5,000 200 [rad/s]  ―  

 

功能 

使用方法 

設定位置控制模式時的控制第 2 增益。 

設定數值較大時，指令輸入過程中的的位置偏差就會變小。 

設定數值較大時，指令應答性會比較高，但數值設定過大時，有可能會發生噪

音。 

設定值要設定的比控制第 1 增益(No.115.0)大。 

噪音發生時的對策 

① 使用轉矩指令陷波濾波器(No.160.1 等)。 

② 降低積分增益(No.119.0)。 

 

實施①②仍然沒有改善的話降低控制第 2 增益。 

有效條件 位置控制模式 

注意 

・變更以下設定後，控制第 1 增益等其他調整參數會同時變更為系統預先設定

的參數組。 

控制增益設定（No.113.0） 

慣量條件（No.113.1） 

控制等級（No.114.0） 

・在當指令轉變為零後，希望位置偏差變小時，請增大控制第 1 增益(No.115.0)

的設定值。 

相關參數 No.113.0、No.113.1、No.114.0、No.115.0、No.118.0 
 7 調整 
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No.117.0 

調整 
位置控制模式 

第 1 增益 FF 補償 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～15,000 
10,000 

[0.01%] 
 ―  

 

功能 

使用方法 

設定在位置控制模式之下，相對於控制第 1 增益(No.115.0)的前饋補償率（速

度）。則具有縮短整定時間的效果。 

請在設定慣量比(No.102.0)、控制增益組合(No.113.0)、控制等級(No.114.0)、控制

第 1 增益(No.115.0)、控制第 2 增益(No.116.0)等數值後再進行此參數的調整。 

設定數值過高時，會造成過衝，數值過低時，會造成負過衝，請在此中間範圍

內進行調整。 

有效條件 位置控制模式 

注意 
在驅動器版本 3.5.1.0 之前的狀況下，一旦變更控制增益設定(No.113.0)，就會使

控制第 1 增益等其他調整參數同時被變更為系統預先設定的參數組。 

相關參數 No.113.0、No.115.0、No.118.0 

 7 調整 

No.118.0 

調整 
位置控制模式 

第 2 增益 FF 補償 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～15,000 0 [0.01%]  ―  

 

功能 

使用方法 

設定在位置控制模式之下，相對於控制第 2 增益(No.116.0)的前饋補償率（轉

矩）。 

具有減小動作過程中的位置偏差的效果。 

設定為 10,000 前後時，動作過程中的位置偏差幾乎等於零。 

先以第 1 增益 FF 補償(No.117.0)將調整時的位置偏差縮小以後，再將此數值調

整得大一些。 

先調整第 1 增益 FF 補償(No.117.0)，以縮小整定時的位置偏差，然後，調大此

參數，進行進一步調整。 

 

噪音發生時的對策 

調整濾波器 4 平滑化 2 的平均移動次數（No.81.0），有可能可以抑制噪音。 

有效條件 位置控制模式 

注意 
在驅動器版本 3.5.1.0 之前的狀況下，一旦變更控制增益組合(No.113.0)，就會使

控制第 1 增益等其他調整參數同時被變更為系統預先設定的參數組。 

相關參數 No.113.0、No.116.0、No.117.0 

 7 調整 
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No.119.0 

調整 
位置控制模式 

積分增益 

設定範圍 初始值 屬 性 

45～5,000 
160 

[rad/s] 
 ―  

 

功能 

使用方法 

設定位置控制模式下的積分增益。 

將積分增益增大時，就可以改善由於摩擦或負載變動等而引起的整定時的收斂

性的影響，可以縮小位置偏差。 

會使動作變得堅硬而敏感。 

 

噪音發生時的對策 

① 使用轉矩指令陷波濾波器(No.160.1 等)。 

② 降低積分增益。 

有效條件 位置控制模式 

注意 
此一參數會在慣量條件(No.113.1)、控制增益組合(No.113.0)等變更時而變更為默

認值。 

相關參數 No.113.0 
 7 調整 

No.120.0 
調整 

控制增益組合自動切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

 

功能 

使用方法 

設定控制增益組合自動調整／不自動調整。 

選擇項 使用 

0 不使用 

1 使用 
 

有效條件 位置控制模式 

注意 僅對設定面板的快速調整模式 

相關參數 No.106.0、No.120.1 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

No.120.1 
調整 

控制增益組合上限值 

設定範圍 初始值 屬 性 

5～45 15  ―  

 

功能 

使用方法 
設定控制增益組合自動調整時的控制增益組合的上限值。 

有效條件 位置控制模式 

相關參數 No.106.0、No.120.0 

驅動器版本 4.0.0.0～ 
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No.121.0 

調整 

控制增益組合 

調整常數 

設定範圍 初始值 屬 性 

1～200 24  ―  

 

功能 

使用方法 

快速調整時使用。此參數是慣量比設定值與（控制第１增益＋控制第 2 增益）

反比例關係式而算出的比例常數。 

通常初始值為使用。對於剛性極低的裝置進行快速調整時出現發振時，就把值

設小一點。 

有效條件 
位置控制模式 

控制增益組合自動切換（No.120.0）：1（使用） 

相關參數 No.120.0 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

No.129.0 

調整 
速度控制模式 

控制增益組合 

設定範圍 初始值 屬 性 

1～46 15  ―  

 

功能 

使用方法 

設定速度控制模式下的控制增益組合。 

將控制第 1 增益(No.131.0)與積分增益(No.133.0) 一同變更為默認值。 

在 SERVO STUDIO 之中則是在【調整】介面上進行設定。 

 

噪音發生時的對策 

① 使用轉矩指令陷波濾波器(No.160.1 等)。 

② 降低積分增益(No.133.0)。 

 

實施①②仍然沒有改善的話降低控制增益組合。 

 

設定 指令應答性 剛性 整定時間 噪音發生 

1 慢 低 長 不容易 

～ 

↑ 
↓ 

↑ 
↓ 

↑ 
↓ 

↑ 
↓ 

46 快 高 短 容易 
 

有效條件 速度控制模式 

注意 

・數值設定過高時，有能可會發生噪音。 

・轉矩指令低通濾波器自動設定(No.160.2)的設定值為 1（自動設定 ON）時，

轉矩指令低通濾波器時間常數(1602.0)也會被包含在增益組合內。 

相關參數 No.131.0、No.132.0、No.133.0、No.162.0 

 7 調整 

 

 共通 
 

位置控制 脈波序列指令 
 

位置控制 內部指令 

 速度控制 模擬量指令 
 

速度控制 內部指令 
 

轉矩控制 模擬量指令 

 通信 
 

運轉模式 
 

運轉控制 

 警報檢出 
 

調整 
 

原點複歸 

 轉矩限制 
 

減速停止 
 

制振 

 開關 
 

選擇 
 

數值 

 重新開啓控制電源  
2 字節的數據 

 
4 字節的數據 
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No.130.0 
調整 

速度控制模式控制等級 

設定範圍 初始值 屬 性 

1～46 15  ―  

 

功能 

使用方法 

設定速度控制模式下的控制等級。 

將控制第 1 增益(No.131.0)設定為默認值。 

在 SERVO STUDIO 之中則是在【波形監測】介面上進行設定。 

 

噪音發生時的對策 

① 使用轉矩指令陷波濾波器(No.160.1 等)。 

② 降低積分增益(No.133.0)。 

 

實施①②仍然沒有改善的話降低控制等級。 

 

設定 指令應答性 剛性 整定時間 噪音發生 

1 慢 低 長 不容易 

～ 

↑ 
↓ 

↑ 
↓ 

↑ 
↓ 

↑ 
↓ 

46 快 高 短 容易 
 

有效條件 速度控制模式 

注意 設定控制等級後，控制增益組合(No.129.0)的設定就會被解除。 

相關參數 No.129.0、No.131.0、No.133.0、No.162.0 

 7 調整 

No.131.0 

調整 
速度控制模式 

控制第 1 增益 

設定範圍 初始值 屬 性 

100～6,000 399 [rad/s]  ―  

 

功能 

使用方法 

設定速度控制模式下的控制第 1 增益。 

將數值設定得較大時，指令輸入過程中的速度偏差就會變小。 

設定數值較大時，指令應答性會比較高，但數值設定過大時，有可能會發生噪

音。 

噪音發生時的對策 

① 使用轉矩指令陷波濾波器(No.160.1 等)。 

② 降低積分增益(No.133.0)。 

 

實施①②仍然沒有改善的話控制第 1 增益降低。 

有效條件 速度控制模式 

注意 

變更以下設定後，第 1 增益 FF 補償等其他調整參數會同時被變更為系統預先設

定的參數組。 

・控制增益組合（No.129.0） 

・控制等級（No.130.0） 

相關參數 No.129.0、No.130.0、No.132.0 

 7 調整 
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No.132.0 

調整 
速度控制模式 

第 1 增益 FF 補償 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～15,000 0 [0.01%]  ―  

 

功能 

使用方法 

設定速度控制模式下，相對於控制第 1 增益的前饋補償率。 

設定數值較大時，指令應答性會變高，但若會發生噪音時，請將設定值降低。 

有效條件 速度控制模式 

注意 
驅動器版本 3.5.1.0 之前時、一旦變更控制增益組合（No.129.0），第 1 增益等其

他調整參數就會同時被變更為系統預先設定的參數組。 

相關參數 No.129.0、No.130.0、No.131.0、No.133.0、No.162.0 

 7 調整 

No.133.0 

調整 
速度控制模式 

積分增益 

設定範圍 初始值 屬 性 

45～5,000 300 [rad/s]  ―  

 

功能 

使用方法 

設定速度控制模式時的積分增益。 

將積分增益增大時，就可以改善由於摩擦或負載變動等而引起的整定時的收斂

性的影響，可以縮小位置偏差。 

會使動作變得堅硬而敏感。 

 

噪音發生時的對策 

① 使用轉矩指令陷波濾波器(No.160.1 等)。 

② 降低積分增益。 

有效條件 速度控制模式 

注意 當慣量條件、控制增益組合變更時，此一參數會被變更為默認值。 

相關參數 No.129.0、No.130.0、No.131.0、No.132.0、No.162.0 

 7 調整 

No.144.0 
轉矩指令限制 
切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇是／否使用轉矩指令限制。 

選

擇

項 

使用 

異常檢出 

位置偏差：No.65.0 

速度偏差：No.65.1 

檢出值：No.87.0・No.90.0 

延遲時間：No.89.0・No.91.0 

0 不使用 － － 

1 使用 
0 (不使用) － 

1 (使用) 請設定適當的數值。 

使用轉矩限制時，為避免在轉矩指令限制的時候發生位置偏差異常(警報 No.6)

或速度偏差異常(警報 No.5)，請依以上所述進行設定。 

相關參數 No.65.0、No.65.1、No.87.0、No.89.0、No.90.0、No.91.0 
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No.144.1 轉矩限制中輸出 
選擇項 初始值 屬 性 

0～2 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇轉矩限制中的輸出條件。 

當下表中標記○符號者受到限制，或標記△符號者未受限制時，可以從 I/O 連

接器的 T-LIMIT(針腳 No.17)輸出轉矩限制中的信號。 

選

擇

項 

轉矩指令 

限制值 

1 

No.147.0 

轉矩指令 

限制值 

2 

No.148.0 

電機 

最大輸出 

轉矩值 

 

原點復歸 

轉矩 

指令值 

No.656.0 

速度 

限制 

 

No.152.0 

0 ○ ○ ○ ○ △ 

1 ○ ○ － － － 

2 － ○ － － － 
 

有效條件 將轉矩指令限制切換 (No.144.0)：1（使用） 

相關參數 No.144.0、No.147.0、No.148.0、No.152.0、No.656.0 
 

No.147.0 
轉矩指令限制 
值 1 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～65,535 下表 

 ―  
No.148.0 

轉矩指令限制 
值 2 

0～65,535 2,000 [0.1%] 

功能 

使用方法 

設定轉矩指令限制值相對於額定轉矩 100%的比率。 

可以設定 2 個轉矩指令限制。 

・當 I/O 連接器的 TLSEL1（針腳 No.11）為斷開時，適用於設定值 1(No.147.0)，

接通時，適用於設定值 2(No.148.0)。 

・當設定值為 3,000 以上時，轉矩限制為最大轉矩的 300％。 

・輸入超過 1,000 的數值時，會在依照裝置的過負載特性設定的一定時間內發

生過負載異常。 

・由於運轉條件的影響，有可能會發生電流過大的異常。 

此時請將上限設定為 2,400。 

 

電機容量 初始值 

50W～100W 3,500 [0.1%] 

200W～2kW 3,000 [0.1%] 
 

有效條件 將轉矩指令限制切換 (No.144.0)：1（使用） 

相關參數 No.144.0、No.144.1 
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No.151.0 
減速停止 
轉矩指令限制 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～65,535 2,400 [0.1%]  ―  

功能 

使用方法 

選擇減速停止方法（No224.0):2(即時停止)的場合下，設定即時停止時的轉矩

指令限制值相對於額定轉矩 100%的比率。 

・當設定值為 3,000 以上時，則為最大轉矩的 300％。 

・輸入超過 1,000 的數值時，會在依照裝置的過負載特性設定的一定時間內發

生過負載異常。 

・由於運轉條件的影響，有可能會發生電流過大的異常。 

此時請將上限設定為 2,400。 

有效條件 將減速停止方法（No.224.0）：2（立即停止） 

相關參數 No.224.0 

 

No.152.0 
模擬量轉矩 
速度限制 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～10,000 下表 [r/min]  ―  

功能 

使用方法 

設定模擬量轉矩控制模式時的速度限制。 
單位：[r/min] 

電機型號 
最高旋轉速度 

(r/min） 

M5B0101,M3B020, M7B020, M3B040, M7B040, 

M3B075, M7B075,  
6,000 

M5A020, M7A020, M5A152, MH150, M5A200 3,000 
 

有效條件 轉矩控制模式 

 

No.160.0 
轉矩指令濾波器 
低通濾波器 切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1  ―  

功能 

使用方法 

選擇低通濾波器。此一濾波器為一維 IIR 濾波器。 

選擇項 使用 

0 不使用 

1 使用 
 

相關參數 No.113.0、No.160.2、No.162.0 
 7 調整 

No.160.1 
轉矩指令濾波器 
陷波濾波器 切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇是／否使用陷波濾波器。 

選擇項 使用 

0 不使用 

1 使用 
 

相關參數 No.168.0、No.169.0、No.170.0 
 7 調整 
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No.160.2 
轉矩指令濾波器 
低通濾波器自動設定 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇是否要依照控制增益組合(位置控制模式：No.113.0、速度控制模式：

No.129.0)的設定值自動設定低通濾波器時間常數(No.162.0)。 

選擇項 使用 

0 自動設定 OFF 

1 自動設定 ON 
 

有效條件 將轉矩指令低通濾波器切換（No.160.0）：1（使用） 

相關參數 No.113.0、No.160.0、No.162.0 
 7 調整 

No.160.3 
轉矩指令濾波器 

陷波濾波器 2 切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇是／否使用陷波濾波器 2。 

選擇項 使用 

0 不使用 

1 使用 
 

相關參數 No.171.0、No.172.0、No.173.0 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

 7 調整 
 

No.162.0 
轉矩指令濾波器 
低通濾波器時間常數 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～65,535 下表  ―  

功能 

使用方法 

設定低通濾波器切換(No.160.0)的一維 IIR 濾波器時間常數。 

時間常數條件： 

(0.1～0.2)

(ω1+ω2)或 ωq 的較大值
[s] 以下 

 

電機容量 初始值 [0.01ms/rad] 

50W～750W 0 

1kW～2kW 10 
 

有效條件 將轉矩指令低通濾波器切換（No.160.0）：1（使用） 

注意 
例：將時間換算、並轉換為頻率時： 

20[0.01ms/rad] → 5,000[rad/s]（相當於 796[Hz]） 

相關參數 No.113.0、No.160.0、No.160.2 

 7 調整 
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No.168.0 
轉矩指令濾波器 
陷波濾波器 頻率 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～2,500 

(*) 
2,500[Hz] 

(*)  ―  

功能 

使用方法 

設定陷波濾波器的陷波頻率。 

以 SERVO STUDIO 進行測定。 

有效條件 將轉矩指令陷波濾波器切換（No.160.1）：1（使用） 

注意 
*）驅動器版本有差異。 

驅動器版本 4.0.0.0 以後的場合・・・2,500 

驅動器版本 4.0.0.0 以前的場合・・・5,000 

相關參數 No.160.1、No.169.0、No.170.0 

 7 調整 

No.169.0 
轉矩指令濾波器 
陷波濾波器 寬度 

設定範圍 初始值 屬 性 

1～16 8  ―  

功能 

使用方法 

設定陷波濾波器的頻率寬度。 

初始值為陷波寬度與及陷波頻率相同（1 倍）的值。 

數值越大，陷波寬度就會越寬。 

有多個陷波頻率時，可加寬陷波寬度。 

設定值 倍率 陷波寬度 

16 2 倍 大 

↑ 

↓ 

小 

12 1.5 倍 

8 1 倍 

4 0.5 倍 
 

有效條件 將轉矩指令陷波濾波器切換（No.160.1）：1（使用） 

相關參數 No.160.1、No.168.0、No.170.0 

 7 調整 

No.170.0 
轉矩指令濾波器 
陷波濾波器 深度 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～256 0  ―  

功能 

使用方法 

設定陷波濾波器的陷波頻率深度。 

設定值 陷波頻率的輸入 

0 完全切斷 

↑ 

↓ 

↑ 

↓ 

256 完全通過 

・設定數值越大，陷波深度越淺。 

・即使設定了陷波濾波器也無法降低噪音時，請將設定值依照 50、100、150 的

次序增大，調整為深度較淺的濾波器性能。 

有效條件 將轉矩指令陷波濾波器切換（No.160.1）：1（使用） 

相關參數 No.160.1、No.168.0、No.169.0 

 7 調整 
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No.171.0 
轉矩指令濾波器 
陷波濾波器 2 頻率 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～2,500 2,500 [Hz]  ―  

功能 

使用方法 
設定陷波濾波器 2 的陷波頻率。 

有效條件 將轉矩指令陷波濾波器 2 切換（No.160.3）：1（使用） 

相關參數 No.160.3、No.172.0、No.173.0 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

 7 調整 

No.172.0 
轉矩指令濾波器 

陷波濾波器 2 寬度 

設定範圍 初始值 屬 性 

1～16 8  ―  

功能 

使用方法 

設定陷波濾波器 2 的頻率寬度。 

初始值為陷波寬度與及陷波頻率相同（1 倍）的值。 

數值越大，陷波寬度就會越寬。 

有多個陷波頻率時，可加寬陷波寬度。 

設定值 倍率 陷波寬度 

16 2 倍 大 

↑ 

↓ 

小 

12 1.5 倍 

8 1 倍 

4 0.5 倍 
 

有效條件 將轉矩指令陷波濾波器 2 切換（No.160.3）：1（使用） 

相關參數 No.160.3、No.171.0、No.173.0 

 驅動器版本 4.0.0.0～ 

 7 調整 

No.173.0 
轉矩指令濾波器 
陷波濾波器 2 深度 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～256 0  ―  

功能 

使用方法 

設定陷波濾波器 2 的陷波頻率深度。 

設定值 陷波頻率的輸入 

0 完全切斷 

↑ 

↓ 

↑ 

↓ 

256 完全通過 

・設定數值越大，陷波深度越淺。 

・即使設定了陷波濾波器也無法降低噪音時，請將設定值依照 50、100、150 的

次序增大，調整為深度較淺的濾波器性能。 

有效條件 將轉矩指令陷波濾波器 2 切換（No.160.3）：1（使用） 

相關參數 No.160.3、No.171.0、No.172.0 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

 7 調整 
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No.193.0 
調整 
電流控制增益 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0 
 

功能 

使用方法 

調整電流控制部的增益等級。 

選擇 1 時，可減小伺服 ON 狀態下停止時的噪音。 

選擇項 等級 噪音 應答性 

0 標準 增加 提高 

1 低 減小 下降 
 

注意 

・只限於驅動器型號 SD3□□□□□** 

・設定變更時，則有必要重新進行調整。 

・選擇 1 時，應答性會下降，請在容許範圍內進行調整。 
 8 故障排除 

No.224.0 
減速停止(伺服 OFF 時) 
方法 

選擇項 初始值 屬 性 

0～3 1  ―  

功能 

使用方法 

選擇電機旋轉中，伺服 OFF 時的減速停止方式。 

選擇項 內容 

0 
 自由轉動 

1  短路制動 

2  立即停止 

3  DB (動態制動) (*) 
 

相關參數 
No.151.0、No.224.1、No.224.3 (*)、No.225.2、No.226.0、No.227.0、No.229.0、

No.232.1、No.232.2、No.236.0、No.239.0 

注意 *) 只限於驅動器型號 SD3□□□□□** 
 

No.224.1 
減速停止 
解除條件 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1  ―  

功能 

使用方法 

選擇在警報發生或者是伺服信號關閉的狀況下，當電機正在利用設定減速停

止方法(No.224.0)中所設定的方法減速時，減速停止的解除條件。 

選擇項 
減速停止動作時間

(No.226.0) 

減速停止解除旋轉數

(No.227.0) 

0 ○ － 

1 ○ ○ 
 

有效條件 將減速停止方法（No.224.0）：1（短路制動）或 2（即時停止） 

相關參數 No.224.0、No.226.0、No.227.0 
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No.224.2 
減速停止（控制電源異常時） 
控制電源異常時切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1  ―  

功能 

使用方法 

發生由於控制電源減電壓異常而引起的警報時，選擇是／否使用減速停止。 

選擇項 使用 

0 不使用 

1 使用 
 

相關參數 No.228.0 
 

No.224.3 
減速停止（伺服 OFF 時） 
停止後 DBRK 輸出 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇伺服 OFF 時停止中狀態。 

選擇項 內容 

0  自由轉動 

1  DB (動態制動器) (*) 
 

相關參數 No.224.0、No.232.1 

注意 *) 只限於驅動器型號 SD3□□□□□** 
 

No.225.0 
緊急停止 

警告輸出切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇 E-STOP（緊急停止）輸入時，是否輸出警告。 

選擇項 輸出警告 

0 無輸出 

1 輸出警告 
 

 

No.225.1 
緊急停止 

警告輸出時序 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇 E-STOP（緊急停止）輸入時，警告輸出的時序。 

選擇項 警告輸出的時序 

0 電機減速停止後 

1 警告發生後 
 

有效條件 緊急停止警告輸出（No.225.0）：1（輸出警告） 
 

No.225.2 
立即停止 

平滑濾波器切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇立即停止中速度指令平滑濾波器使用有無。 

有效抑制立即減速時速度急劇變化而産生的振動。 

選擇項 使用 

0 不使用 

1 使用 
 

相關參數 No.229.0 
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No.226.0 
減速停止 
動作時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～16,383 下表  ―  

功能 

使用方法 

針對警報發生或者是伺服信號關閉的狀況下，電機利用設定減速停止方法

(No.224.0)中所設定的方法減速時，設定電機的減速停止動作時間。 

電機容量 初始值 單位 時間換算值 

50W～750W 313 160μs 
50 [ms] 

1kW～2kW 250 200μs 
 

有效條件 將減速停止方法（No.224.0）：1（短路制動）或 2（即時停止） 

相關參數 No.224.0、No.224.1、No.227.0 
 

No.227.0 
減速停止 
解除轉速 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～32,767 下表  ―  

功能 

使用方法 

針對警報發生或者是伺服信號關閉的狀況下，電機利用設定減速停止方法

(No.224.0)中所設定的方法減速時，設定電機的減速停止解除轉速。達到此一解

除轉速時，制動器解除信號就會斷開。 

電機容量 初始值 單位 [編碼器 pulse] 轉速換算值 

50W～750W 17 pulse/160μs 
50[r/min] 

1kW～2kW 22 pulse/200μs 
 

有效條件 
將減速停止方法（No.224.0）：1（短路制動）或 2（即時停止）， 

且將減速停止解除條件（No.224.1）：1 

相關參數 No.224.0、No.224.1、No.226.0 
 

No.228.0 
減速停止（控制電源異常時） 
控制電源異常時動作時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～16,383 下表  ―  

功能 

使用方法 

設定控制電源異常警報發生時的減速停止動作時間。 

電機容量 初始值 單位 時間換算值 

50W～750W 62 160μs 
10[ms] 

1kW～2kW 52 200μs 
 

有效條件 將控制電源異常時 切換（No.224.2）：1（使用） 

相關參數 No.224.2 

 

 

 

 

 

 共通 
 

位置控制 脈波序列指令 
 

位置控制 內部指令 

 速度控制 模擬量指令 
 

速度控制 內部指令 
 

轉矩控制 模擬量指令 

 通信 
 

運轉模式 
 

運轉控制 

 警報檢出 
 

調整 
 

原點複歸 

 轉矩限制 
 

減速停止 
 

制振 

 開關 
 

選擇 
 

數值 

 重新開啓控制電源  
2 字節的數據 

 
4 字節的數據 
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No.229.0 
立即停止 

平滑濾波器平均移動次數 

設定範圍 初始值 屬 性 

1～1,000 25  ―  

功能 

使用方法 

設定立即停止中的速度指令平滑濾波器的平均移動次數。設定值變大之後，加

減速度能更加平滑，但是響應會變慢。 

電機容量 延遲時間計算 

50W～750W 0.16ms 
×（平均移動次數） ＝延遲時間 

1kW～2kW 0.2ms 

上面的延遲時間會使停止時間延遲，請按裝置容許的範圍來設定。 

有效條件 立即停止 平滑濾波器使用有無（No.225.2）：1（使用） 

相關參數 No.225.2、No.239.0 

減速時間與平滑濾波器使用的指令波形 

減速停止 不使用 使用 使用 

平滑濾波器 不使用 不使用 使用 

指令波形 

   

 

No.232.1 
減速停止 
自由轉動中減速停止狀態 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇自由轉動中減速停止狀態的 OFF/ON。 

選擇項 減速停止狀態 

0 

OFF（不按減速停止處理） 

伺服狀態 OFF 時，MBRK（制動器解除）立刻斷開，機械

制動器動作。 

根據 No.224.3（伺服 OFF 時）、No.233.3（警報時）的設定，

DBRK（DB（動態制動器）解除）立即 OFF，DB（動態制

動器）動作。 

1 

ON（以減速停止方式處理） 

伺服狀態 OFF 時，進入減速停止狀態。減速停止狀態完

成之前，MBRK(制動器解除)閉合，機械制動器不動作。 

根據 No.224.3（伺服 OFF 時）、No.233.3（警報時）的設

定，減速停止狀態完成之前，DBRK（DB（動態制動

器）解除）保持 ON 狀態，DB（動態制動器）不動作。 
 

 3 準備 時序圖 
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No.232.2 
立即停止 
停止後短路制動動作 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇立即停止後短路制動是否使用。 

選擇項 內容 

0 不使用 

1 使用 
 

有效條件 減速停止方式（伺服 OFF 時）（No.224.0）：2（立即停止） 

 

No.232.3 
減速停止 

機械制動器動作 時序 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇附制動器電機的制動器動作的時序。 

（選擇 MBRK（制動解除）斷開的時序。） 

選擇項 內容 

0 
減速停止狀態完成或電機轉速低於減速停止解除轉速

(No.227.0)設定值時 

1 

減速停止狀態完成或電機轉速低於減速停止機械制動器動

作轉速(No.235.0)設定值時，或者機械制動器動作時間到達

了減速停止 機械制動器延遲時間(No.234.0)的設定值時。 
 

相關參數 No.234.0、No.235.0 

 3 準備 時序圖 
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No.233.0 
減速停止（警報時） 
方式 

選擇項 初始值 屬 性 

0～7 2  ―  

功能 

使用方法 

選擇電機旋轉中警報發生時的減速停止方式。 
警報各組別 (*1)停止方法有所不同。 

選擇項 
組別 (*1) 

① ② (*2), ③, ④ ⑤ 

0  
1  

2   

3 
  

4   

5 
  

6    

7    
 

*1) 根據各警報代碼，進行組別化。 

*2) 減速停止 控制電源異常時切換 (No.224.2)設定為 0 時（不使用），按組別①停止方式進行減速停止。 

 減速停止 控制電源異常時動作時間(No. 228.0)所設定的時間經過後，按組別①停止方式進行減速停止。 

 

警報

No. 
警報內容組別 

 警報

No. 
警報內容組別 

0 系統錯誤 

④ 

 16 編碼器異常（接收數據） 

③ 

1 EEPROM 數據異常  17 編碼器異常（無應答） 

2 機種代碼異常  18 編碼器異常（迴路） 

4 過速度異常 

⑤ 

 19 編碼器異常（通信） 

5 速度偏差異常  20 編碼器異常（多圈數據） 

6 位置偏差異常  21 編碼器異常（電壓下降） 

7 過負載異常 ④  22 電源異常（控制電源） ② 

8 指令過速度異常 ⑤  23 開關迴路異常 

① 

9 編碼器脈波輸出頻率異常 ④  24 過電流異常 

10 
內部位置指令溢出異常 

／原點復歸失敗 
⑤ 

 
25 逆變器異常 1 

11 編碼器異常（多圈計數器溢出）  26 逆變器異常 2 

12 過溫異常  27 電流傳感器異常 

14 過電壓異常 ①  28 編碼器異常（過溫） (*) ⑤ 

15 電源異常（主迴路電源） ⑤  29 電源異常（驅動器內部） ① 
*) 驅動器版本 4.0.0.0～ 

 

 

 自由轉動 
 立即停止  短路制動 

 
DBRK（動態制動器） 

  



 

 ― SD 系列使用說明書 ― 5-77 

No.233.3 
減速停止（警報時） 
停止後 DBRK 輸出 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇警報發生時，減速停止完成後 DBRK 是否使用。 

選擇項 停止狀態 

0  自由轉動 

1  DB (動態制動器) 
 

 

No.234.0 
減速停止 
機械制動器動作延遲時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～16,383 0  ―  

功能 

使用方法 

設定 電機旋轉中 SVON（伺服 ON）斷開時或者發生警報時，直到機械制動器

動作所需時間。 

電機容量 初始值 單位 時間換算値 

50W～750W 0 160μs 
0 [ms] 

1kW～2kW 0 200μs 
 

有效條件 機械制動器動作時序（No.232.3）：1 
 

No.235.0 
減速停止 

機械制動器動作轉速 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～32,767 下表  ―  

功能 

使用方法 

設定 電機旋轉中 SVON（伺服 ON）斷開時或者發生警報時，機械制動器動作

的轉速條件。 

電機容量 初始值 單位 時間換算值 

50W～750W 17 160μs 
50 [r/min] 

1kW～2kW 22 200μs 
 

有效條件 機械制動器動作時序（No.232.3）：1 
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No.236.0 
立即停止 

延長時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～3,125 下表  ―  

功能 

使用方法 

設定減速停止完成的條件滿足後，立即停止的持續時間。為了對機械制動器

的應答時間進行補償。 

電機容量 初始值 單位 時間換算值 

50W～750W 0 160μs 
0 [ms] 

1kW～2kW 0 200μs 
 
在減速停止方式設為立即停止以外時，該參數無效。 

電機停止中，伺服 OFF 時，該參數無效。 

電機停止中，伺服 OFF 時，若要設定機械制動器應答時間補償則需要對 伺服

OFF 延遲時間(No.237.0)進行設定。 

有效條件 減速停止方式（伺服 OFF 時）（No.224.0）：2（立即停止） 

相關參數 No.224,0、No.233.0、No.237.0 
 

No.237.0 伺服 OFF 延遲時間 
設定範圍 初始值 屬 性 

0～3,125 下表  ―  

功能 

使用方法 

設定自伺服信號（SVON）OFF 之後至電機勵磁關閉之間的延遲時間。對於垂

直軸等附有制動器的軸，為了可以在制動器開始動作之後，再關閉電機的勵

磁，以此預防垂直軸的落下，請利用此一功能調整延遲時間。 

電機容量 初始值 單位 時間換算值 

50W～750W 0 160μs 
0 [ms] 

1kW～2kW 0 200μs 
 

相關參數 No.238.0 
 

No.238.0 制動解除延遲時間 
設定範圍 初始值 屬 性 

0～3,125 下表  ―  

功能 

使用方法 

設定從電機的勵磁開始，至制動器解除信號（MBRK）ON 之間的延遲時間。

對於垂直軸等附有制動器的軸，為了可以確實地在電機的勵磁作用開始生效

之後才解除制動，請調整此一延遲時間，避免軸的落下。 

電機容量 初始值 單位 時間換算值 

50W～750W 25 160μs 
4[ms] 

1kW～2kW 20 200μs 
 

相關參數 No.237.0 
 

No.239.0 
立即停止 

減速時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～100 0 [ms]  ―  

功能 

使用方法 

設定立即停止時的減速時間。 

以速度指令從 1,000r/min 到 0r/min 所需要的時間為基準。 

相關參數 No.224.0、No.232.2、No.236.0 
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No.257.0 絕對式系統 
選擇項 初始值 屬 性 

0～2 0 
 

功能 

使用方法 

選擇絕對式系統或增量式系統。 

選擇項 系統 
多圈計數器 

超出檢出 

0 增量式 － 

1 
絕對式 

無效 

2 有效 

 

使用絕對式系統時 

 

・選項“2”（通常會設定為此數值） 

一旦超過-4,294,967,296～4,294,967,295 的編碼器絕對值範圍(多圈數據則為

±32,767)，就會發生警報 No.11。像這樣的時候，請修正指令，使動作不會

超過絕對值範圍。 

 

・選項“1” 

對於單一方向的反覆旋轉動作，如需要 1 圈角度的絕對值時，選擇此一選

項。超過編碼器絕對值範圍後，下一個指令的位置將會偏差很多。 

即使會超出範圍，通過設定分倍頻，使用必要的解析度，正確地檢出 1 圈角

度值。 
 

No.259.0 
編碼器 

過溫度檢出切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0～2 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇編碼器過溫度檢出後的輸出方式。 

選擇項 輸出 

0 不輸出 

1 輸出警告 

2 輸出警報 
 

 

No.259.1 
編碼器  

電池電壓低下檢出切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇檢出編碼器電池電壓低下時的輸出方式。 

選擇項 輸出 

0 無輸出 

1 輸出警告 
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No.267.0 
編碼器 

過溫度檢出 閾值 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～127 85 [℃]  ―  

功能 

使用方法 
設定編碼器過溫度檢出閾值。（參考値） 

相關參數 No.259.0 
 

No.268.0 
編碼器 

電池電壓低下檢出 閾值 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～100 24 [0.1V]  ―  

功能 

使用方法 
編碼器電池電壓低下檢出閾值。 

相關參數 No.259.1 
 

No.272.1 
編碼器脈波輸出 

旋轉方向 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1 
 

功能 

使用方法 

設定編碼器脈波輸出的旋轉方向。 

選擇項 CCW 旋轉時 

0 遞減計數 

1 遞增計數 
 

相關參數 No.276.0、No.278.0 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 共通 
 

位置控制 脈波序列指令 
 

位置控制 內部指令 

 速度控制 模擬量指令 
 

速度控制 內部指令 
 

轉矩控制 模擬量指令 

 通信 
 

運轉模式 
 

運轉控制 

 警報檢出 
 

調整 
 

原點復歸 

 轉矩限制 
 

減速停止 
 

制振 

 開關 
 

選擇 
 

數值 

 重新開啓控制電源  
2 字節的數據 

 
4 字節的數據 
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No.276.0 
編碼器脈波輸出 
分倍頻（分子） 

設定範圍 初始值 屬 性 

1～65,535 
1,000 

[pulse/rev] 

 
No.278.0 

編碼器脈波輸出 
分倍頻（分母） 

1～65,535 
8,000 

[pulse/rev] 

功能 

使用方法 

設定編碼器脈波輸出分倍頻。 

當上位指令旋轉 1 圈的脈波數與電機旋轉 1 圈的脈波數不同時， 

（分子）=（上位指令旋轉 1 圈的脈波數）/4 

（分母）=（電機旋轉 1 圈的脈波數）/4=32,768 

分子

分母
=

上位指令旋轉 1 圈的脈波數

電機旋轉 1 圈的脈波數
 

當 Z 相脈波寬度過窄而無法正確判讀上位控制裝置時，利用編碼器脈波輸出

的分倍頻來降低分頻率，或降低轉速來擴大脈波寬度。對於 PLC 來說，通常

需要 1ms 左右的脈波寬度。 

脈波寬度[ms]=2×
60×1,000

旋轉數[r/min]
×

1

分頻率×217
 

設定例 單位：[pulse/rev] 

上位指令 
旋轉 1 圈的脈波數① 

編碼器脈波輸出 
指令分倍頻（分子） 

No.276.0 

（①×1/4） 
編碼器脈波輸出 

指令分倍頻（分母） 
No.278.0 

131,072 1,000 

（初始值） 

1,000 

16,384 

8,000 
（初始值） 

4,096  
32,768 

 

(=
131,072  (*)

4
) 

 

10,000 2,500 

4,096 1,024 

4,000 1,000 

*) 131,072 為電機旋轉 1 圈的脈波數。 
分倍頻可在 1/32,768 ～ 1 倍的範圍內作設定。 

注意事項 
・使用時請勿讓輸出頻率超過 4Mpps。 

・設定必須符合以下算式： 
[編碼器輸出解析度] × [分倍頻] = [4 的倍數] 

相關參數 No.34.0、No.36.0、No.272.1、No.276.0、No.278.0 
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No.285.0 

編碼器 

脈波輸出異常檢出 

頻率上限値 

設定範圍 初始值 屬 性 

25～1,125 1,125 [kHz]  ―  

功能 

使用方法 

設定編碼器脈波輸出頻率的上限値。 

根據上位控制器的信號輸入規格設定。 

相關參數 No.286.0 
 

No.286.0 

編碼器 

脈波輸出異常檢出 

延遲時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～2,000 0 [ms]  ―  

功能 

使用方法 
設定編碼器脈波輸出異常檢出的延遲時間。 

注意事項 設定值為 0 時，與版本 3.6.2.0 以前的驅動器相同設定。 

相關參數 No.285.0 
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No.288.0 
模擬量轉矩 
輸入濾波器（分子） 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～65,535 16,000 

 ―  
No.289.0 

模擬量轉矩 
輸入濾波器（分母） 

1～65,535 65,535 

功能 

使用方法 

設定抑制模量擬轉矩指令輸入的幹擾成分的低通濾波器常數。 

設定值 耐噪聲性 指令追隨性 

小 強 低 

大 弱 高 
 

有效條件 將模擬量轉矩輸入濾波器切換（No.302.1）：1（使用） 

注意 
設定時請讓（分子）/（分母）在“1”以下。 

當（分子）/（分母）=1 時，不會實施濾波。 

相關參數 No.302.1 
 

No.290.0 
模擬量轉矩 
輸入增益（分子） 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～65,535 
下表 

[0.1％]  ―  
No.291.0 

模擬量轉矩 
輸入增益（分母） 

1～65,535 

功能 

使用方法 

設定模擬量轉矩指令輸入的增益。 

可以調整上位控制裝置的增益。 

在（分子）/（分母）=1 的狀態下，輸入模擬量指令電壓±10V，就會使電機達到

瞬間最大轉矩。 

表中數值通用於分母與分子。 

M3A, M5A, M7A 系列  M3B, M5B, M7B 系列（*4） 

電機容量 初始值  電機容量 初始值 

50W 
3,500 

 50W 3,500 

100W  100W 3,400 

200W 3,100  200W 
3,100 

400W 
3,000 

 400W 

750W  750W 2,900 

1kW 

3,200 (*1) 

3,400 (*2) 

3,300 (*3) 

 1kW 3,000 

*1）驅動器型號：SD3100C4** 

*2）驅動器型號：SD3100C4** 

*3）驅動器型號：SD3100C4** 

*4）驅動器型號：SD3100C4** 

1.5kW 3,200  

2kW 3,100  
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No.292.0 
模擬量轉矩 
CCW 轉矩限制（分子） 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～65,535 
下表 

[0.1％]  ―  
No.293.0 

模擬量轉矩 
CCW 轉矩限制（分母） 

1～65,535 

功能 

使用方法 

設定模擬量轉矩指令 CCW 轉矩限制值。 

CCW 轉矩限制＝電機瞬間最大轉矩×
CCW 轉矩限制值（分子）

CCW 轉矩限制值（分母）
 

相關參數 No.294.0、No.295.0 
 

No.294.0 
模擬量轉矩 
CW 轉矩限制值（分子） 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～65,535 
下表 

[0.1％]  ―  
No.295.0 

模擬量轉矩 
CW 轉矩限制值（分母） 

1～65,535 

功能 

使用方法 

設定模擬量轉矩指令的 CW 轉矩限制值。 

CW 轉矩限制＝電機瞬間最大轉矩×
CW 轉矩限制值（分子）

CW 轉矩限制值（分母）
 

相關參數 No.292.0、No.293.0 

 

 

參數 No.292.0 , 293.0 , 294.0 , 295.0 的初始值 

表中數值通用於分母與分子。 

M3A, M5A, M7A 系列  M3B, M5B, M7B 系列（*4） 

電機容量 初始值  電機容量 初始值 

50W 
3,500 

 50W 3,500 

100W  100W 3,400 

200W 3,100  200W 
3,100 

400W 
3,000 

 400W 

750W  750W 2,900 

1kW 

3,200 (*1) 

3,400 (*2) 

3,300 (*3) 

 1kW 3,000 

*1）驅動器型號：SD3100C4** 

*2）驅動器型號：SD3100C4** 

*3）驅動器型號：SD3100C4** 

*4）驅動器型號：SD3100C4** 

1.5kW 3,200  

2kW 3,100  
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No.300.0 
模擬量轉矩 
偏置值 

設定範圍 初始值 屬 性 

－32,768～＋32,767 0  ―  

功能 

使用方法 

設定在把模擬量轉矩指令偏置調整(No.302.2)設定為 1(手動調整)的狀態之下設

定偏置值。連接模擬量指令用電源，將輸入電壓視作 0V 進行調整，將轉矩指令

值調整至 0%。 

設定程式 

① 在模擬量轉矩速度限制值(No.152)上，將速度制限值設定為 1,000r/min 等

適當的轉速。 

② 將上位控制裝置的模擬量電壓設定為 0V。 

③ 開啓伺服。 

（若偏置值有偏移，則電機會旋轉） 

④ 請參考轉矩指令值設定偏置值。 

有效條件 將模擬量轉矩偏置值調整（No.302.2）：1（手動調整） 

注意 
請務必在電機單體的狀態下進行調整。請不要在電機裝配在裝置上的狀態下進

行調整。 

相關參數 No.302.2 
 

No.302.0 
模擬量轉矩 
旋轉方向 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1  ―  

功能 

使用方法 

選擇模擬量轉矩指令輸入的旋轉方向。 

選擇項 輸入負電壓 輸入正電壓 

0 CCW 旋轉 CW 旋轉 

1 CW 旋轉 CCW 旋轉 
 

 

No.302.1 
模擬量轉矩 
輸入濾波器切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1  ―  

功能 

使用方法 

選擇是／否使用模擬量轉矩指令輸入濾波器。 

轉矩指令中，含有幹擾較多時使用。 

選擇項 使用 

0 不使用 

1 使用 
 

相關參數 No.288.0、No.289.0 
 

No.302.2 
模擬量轉矩 
偏置調整 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1  ―  

功能 

使用方法 

選擇模擬量轉矩指令的偏置調整方式。 

選擇項 方式 內容 

0 自動調整 
在使能開啓時的輸入電壓下的轉矩指令自動調整

至 0%。 

1 手動調整 
將輸入電壓視作 0V，調整固定偏置值，將轉矩指

令調整為 0%。 
 

相關參數 No.300.0 
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No.305.0 
瞬低檢出 

延遲時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

20～50,000 80 [ms]  ―  

功能 

使用方法 
設定檢出主回路電源的瞬間電壓下降（瞬低）的時間 

注意 
電壓瞬低檢出時警報 No.15。 

請根據客戶的運轉條件設定。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 共通 
 

位置控制 脈波序列指令 
 

位置控制 內部指令 

 速度控制 模擬量指令 
 

速度控制 內部指令 
 

轉矩控制 模擬量指令 

 通信 
 

運轉模式 
 

運轉控制 

 警報檢出 
 

調整 
 

原點復歸 

 轉矩限制 
 

減速停止 
 

制振 

 開關 
 

選擇 
 

數值 

 重新開啓控制電源  2 字節的數據 
 

4 字節的數據 
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No.357.0 
位置指令濾波器 3 
陷波頻率 

設定範圍 初始值 屬 性 

10～2,000 
10 

[0.1Hz]  

功能 

使用方法 
設定位置指令濾波器 3 的陷波頻率 

有效條件 將濾波器 3 選擇（No.82.1）：2（陷波濾波器）或 3（γ-陷波濾波器） 

相關參數 No.82.1、No.358.0、No.359.0、No.360.0 

 7 調整 

No.358.0 
位置指令濾波器 3 
陷波寬度 

設定範圍 初始值 屬 性 

128～2,048 512 
 

功能 

使用方法 

設定位置指令濾波器 3 的陷波頻率的寬度。 

設定值 陷波寬度 

小 窄 

大 寬 
 

有效條件 將濾波器 3 選擇（No.82.1）：2（陷波濾波器） 

相關參數 No.82.1、No.357.0、No.360.0 

 7 調整 

No.359.0 
位置指令濾波器 3 
高頻增益 

設定範圍 初始值 屬 性 

50～200 100 
 

功能 

使用方法 

設定位置指令濾波器 3 的高頻增益。 

設定值 效果 

小 振動抑制效果較大 

大 動作較快 
 

有效條件 將濾波器 3 選擇（No.82.1）：3（γ-陷波濾波器） 

相關參數 No.82.1、No.357.0、No.360.0 

 7 調整 

No.360.0 
位置指令濾波器 3 
陷波深度 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～100 0 
 

功能 

使用方法 

設定位置指令濾波器 3 的深度。 

設定值 陷波深度 

小 
較深 

（設定值 0：完全切斷陷波頻率的輸入） 

大 
較淺 

（設定值 100：100％通過） 
 

有效條件 將濾波器 3 選擇（No.82.1）：2（陷波濾波器）或 3（γ-陷波濾波器） 

相關參數 No.82.1、No.357.0、No.358.0、No.359.0 

 7 調整 
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No.363.0 
位置偏差警告檢出 

檢出閾值 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～2,147,483,647 100 [pulse]  ―  

功能 

使用方法 

設定位置偏差警告的檢出值。 

位置偏差一旦超過了設定值，則會檢出位置偏差警告。 

有效條件 位置偏差過大切換（No.65.0）：2(輸出警報)或者 3(輸出警報＋警告) 

相關參數 No.65.0、No.365.0 
 

No.365.0 
位置偏差警告檢出 

延遲時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～65,535 下表  ―  

功能 

使用方法 

設定檢出到位置偏差警告為止的時間。 

電機容量 初始值 單位 時間換算值 

50W～750W 250 160μs 
40 [ms] 

1kW～2kW 200 200μs 
 

有效條件 位置偏差過大切換（No.65.0）：2(輸出警報)或者 3(輸出警報＋警告) 

相關參數 No.65.0、No.363.0 
 

No.385.0 
JOG 運轉 
加速時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～60,000 1,000 [ms]  ―  

功能 

使用方法 

設定 JOG 運轉的加速時間。 

此為速度指令自 0[r/min]開始增加，到達 1,000[r/min]的時間。 

初始值是到達轉速 3,000[r/min]所花費的時間為 3,000[ms]。 

注意 必須從用戶 I/O 連接器投入控制電源，輸入伺服開啓信號。 
 

No.386.0 
JOG 運轉 
減速時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～60,000 1,000 [ms]  ―  

功能 

使用方法 

設定 JOG 運轉的減速時間。 

此為速度指令自 1,000[r/min]開始減少，到達 0[r/min]的時間。 

初始值是轉速 3,000[r/min]減速至停止為止所花費的時間為 3,000[ms]。 

注意 必須從用戶 I/O 連接器投入控制電源，輸入伺服開啓信號。 
 

No.387.0 
JOG 運轉 
目標速度 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～電機最高旋轉速度 300 [r/min]  ―  

功能 

使用方法 

設定 JOG 運轉的目標速度。 

電機型號 最高旋轉速度 [r/min] 

M5B0101,M3B020, M7B020, M3B040, M7B040, 

M3B075, M7B075,  
6,000 

M5A020, M7A020, M5A152, MH150, M5A200 3,000 
 

注意 必須從用戶 I/O 連接器投入控制電源，輸入伺服開啓信號。 
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No.388.0 
內部速度 
指令方式 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇內部速度指令的指令種別。 

選擇項 方式 

0 零指令輸入 

1 梯形速度指令（8 階段） 
 

有效條件 

設定以下 2 種設定。 

・將控制模式（No.2.0）：1（速度控制模式） 

・將指令模式（No.3.0）：3（內部指令模式） 

相關參數 No.2.0、No.3.0、No.390.0、No.391.0、No.392.0～399.0 
 

No.390.0 
內部速度 
加速時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～60,000 1,000 [ms]  ―  

功能 

使用方法 

設定以內部速度指令變更速度時的加速時間。 

此為速度指令自 0 [r/min]開始增加，到達 1,000 [r/min]的時間。 

初始值是到達轉速 3,000 [r/min]所花費的時間為 3,000 [ms]。 

有效條件 

設定以下 3 種設定。 

・將控制模式（No.2.0）：1（速度控制模式） 

・將指令模式（No.3.0）：3（內部指令模式） 

・將內部速度指令方式（No.388.0）：1（梯形速度指令） 

相關參數 No.388.0、No.391.0、No.392.0～399.0 
 

No.391.0 
內部速度 
減速時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～60,000 1,000 [ms]  ―  

功能 

使用方法 

設定以內部速度指令變更速度時的減速時間。 

此為速度指令自 1,000 [r/min]開始減少，到達 0 [r/min]的時間。 

初始值是轉速 3,000 [r/min]減速至停止為止所花費的時間為 3,000 [ms]。 

有效條件 

設定以下 3 種設定。 

・將控制模式（No.2.0）：1（速度控制模式） 

・將指令模式（No.3.0）：3（內部指令模式） 

・將內部速度指令方式（No.388.0）：1（梯形速度指令） 

相關參數 No.388.0、No.390.0、No.392.0～399.0 

  



 

5-90 ― SD 系列使用說明書 ―  

No.392.0 

～ 

No.399.0 

內部速度 
速度 1～8 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～電機最高旋轉速度 
下表 

[r/min]  ―  

功能 

使用方法 

可以將內部速度指令輸入的目標速度設定為 8 個不同階段 

初始值 單位：[r/min] 

參數 No. 目標速度 

電機容量 

50W～

100W 

200W～

400W 
750W 

1kW 
(僅限 MX951) 

1kW～2kW 

392.0 1 500 

393.0 2 1,000 

394.0 3 1,500 

395.0 4 2,000 

396.0 5 2,500 

397.0 6 3,000 

398.0 7 4,000 3,000 

399.0 8 電機最高旋轉速度 (*) 

 

目標速度與 I/O 連接器(CN1)的 Pin No.8、9、10 的組合 

目標速度 
Pin No.8 

(VCSEL1) 

Pin No.9 

(VCSEL2) 

Pin No.10 

(VCSEL3) 

1 O O O 

2 C O O 

3 O C O 

4 C C O 

5 O O C 

6 C O C 

7 O C C 

8 C C C 

  C：接通 O：斷開 
 

有效條件 

設定以下 3 項設定。 

・將控制模式（No.2.0）：1（速度控制模式） 

・將指令模式（No.3.0）：3（內部指令模式） 

・將內部速度指令方式（No.388.0）：1（梯形速度指令） 

相關參數 No.388.0、No.390.0、No.391.0 

 
*) 電機最高旋轉速度 

電機型號 最高旋轉速度 [r/min] 

M5B0101,M3B020, M7B020, M3B040, M7B040, M3B075, 

M7B075,  
6,000 

M5A020, M7A020, M5A152, MH150, M5A200 3,000 
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No.642.0 
內部位置 

運轉模式 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1  ―  

功能 

使用方法 

選擇位置控制模式（內部指令）下的運轉模式。 

選擇項 運轉模式 

0 點表 

1 試運轉 (通信動作) 
 

有效條件 

設定以下 2 種設定 

・將控制模式（No.2.0）：0（位置控制模式） 

・將指令模式（No.3.0）：3（內部指令模式） 

相關參數 No.2.0、No.3.0 
 

No.643.0 
內部位置 
溢位檢出 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1 
 

功能 

使用方法 

使用定位運轉下的絕對值的場合、選擇是／否使用溢位檢出功能。此一功能是

用來防止絕對值消失的功能。 

當內部位置指令超出絕對值範圍(±1,073,741,823)，或是單一指令移動量超出範圍

(±2,147,487,647)時，將會判定為檢出溢位，發出警報 No.10。 

 

選擇項 溢位檢出 

0 不使用 (*1) 

1 使用   (*2) 
*1）對於單一方向的反復旋轉動作，若需要檢出單一旋轉的角度的絕對值時，請將絕對式

系統(No.257.0)設定為 1（多圈計數器超出檢出無效） 

*2）對於絕對式系統(No.257.0)選擇 2（多圈計數器超出檢出有效）時，當多圈數據超過規定

值(±32,767)，就會引發警報 No.11。請在不超過規定值的範圍內，設定內部位置指令值。 

 

使用定位運轉下的相對值的場合，並且進行試運轉時 

設定為“0”，並且將點表的指令方式全部設定為“相對值”。若有設定為“絕

對值”，則會引發警報 No.10。 

若要將 0 變更為 1 時，請實施原點復歸的動作。 

相關參數 No.257.0 
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No.644.0 

內部位置 
點表 

點位元編號輸出方式 

選擇項 初始值 屬 性 

0～2 1  ―  

功能 

使用方法 

在定位運轉下，使用選項 1 的 I/O 分配時，選擇點位編號輸出（PM1～3）的輸

出時機。 

選擇項 動作開始數值點位的輸出時機 

0 動作開始時 

1 動作結束時 

2 各點位動作開始時 
 

有效條件 

設定以下 2 種設定。 

・將控制模式（No.2.0）：0（位置控制模式） 

・將指令模式（No.3.0）：3（內部指令模式／選項 I/O 設定） 
 

No.645.0 
原點復歸 
選擇原點基準信號 

選擇項 初始值 屬 性 

0～2 2  ―  

 

功能 

使用方法 

選擇原點的基準信號。 

選擇項 原點信號１ 

0 任意位置 

1 擋塊 

2 原點 DOG 前端 (*) 
*) 當起點位於原點 DOG 內側時 

此時的動作不受原點 DOG 再檢出動作(No645.3)的設定值影響，會後退到可以原點復

歸的位置再實施原點復歸的動作。 

 

 

 

No.645.1 
原點復歸 
選擇編碼器 Z 相 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

 

功能 

使用方法 

在檢出原點基準信號之後，要再追加編碼器 Z 相信號，當作原點的基準時，設

定此一功能。 

選擇項 原點信號 2 

0 無 

1 編碼器 Z 相 
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No.645.3 
原點復歸 

原點 DOG 再檢出動作 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

在檢出原點 DOG 前端之後，先後退到原點 DOG 的前方，然後再度以原點復歸

微動作速度檢出原點 DOG 前端。 

選擇項 再檢出動作 

0 不使用 

1 使用 

 

有效條件 將選擇原點復歸基準信號（No.645.0）：2（原點 DOG 前端） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 共通 
 

位置控制 脈波序列指令 
 

位置控制 內部指令 

 速度控制 模擬量指令 
 

速度控制 內部指令 
 

轉矩控制 模擬量指令 

 通信 
 

運轉模式 
 

運轉控制 

 警報檢出 
 

調整 
 

原點復歸 

 轉矩限制 
 

減速停止 
 

制振 

 開關 
 

選擇 
 

數值 

 重新開啓控制電源 
 

2 字節的數據 
 

4 字節的數據 
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No.646.0 
原點復歸 
移動方向 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

 

功能 

使用方法 

設定原點基準信號的檢出方向。 

選擇項 移動方向 

0 CCW 

1 CW 

選擇原點基準信號 (No.645.0)：0（任意位置）時 

 

選擇原點基準信號 (No.645.0)：1（擋塊）時 

 
選擇原點基準信號 (No.645.0)：2（原點 DOG 前端） 

而且原點 DOG 再檢出動作(No.645.3)：1（使用）時（*） 

 
*) 當起點位於原點 DOG 上時，會自動往與原點復歸方向相反的方向移動，等到離開原點

DOG 範圍以外之後，再檢出原點 DOG 前端。 

相關參數 No.645.0、No.645.1、No.645.3 
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No.646.1 
原點復歸 
原點感應器 DOG 極性 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇 CN1 連接器的原點感應器的信號輸入 ORG（Pin No.11）檢出原點 DOG 前

端的極性。 

選擇項 檢出極性 

0 以 OFF 狀態檢出 

1 以 ON 狀態檢出 

 

■0 

（以 OFF 狀態檢

出）  

■1 

（以 ON 狀態檢出） 

  

 

No.646.2 
原點復歸 
超時切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 1  ―  

 

功能 

使用方法 

選擇是／否使用原點復歸超時限制功能。這是針對衝撞所設計的安全功能。 

選擇項 超時限制 

0 不使用 

1 使用 

當原點復歸動作開始以後，如果超過了時間限制(No.659.0），就會發生警報

No.10(內部位置指令溢出異常/原點復歸失敗)，並且關閉伺服。 

相關參數 No.659.0 
 

No.646.3 

內部位置 
點表 

點位編號 0 的動作 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

在用用戶 I/O 選擇點位編號 0 並且輸入正轉啓動 PCSTART1 時，選擇其動作。 

選擇項 點位編號 0 

0 原點復歸 

1 點表動作 

I/O 分配裡沒有原點復歸輸入的 HOME，該設定用於原點復歸的動作。 
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No.647.0 
原點復歸 
轉矩指令限制切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

 

功能 

使用方法 

選擇是／否使用原點復歸過程中的轉矩限制。這是用來避免原點復歸過程中發

生衝撞的安全功能。 

選擇項 轉矩指令限制 

0 不使用 

1 使用 
 

注意 
使用擋塊的原點復歸動作，不受本設定影響，轉矩指令限制值(No.656.0)可適用

於觸碰到擋塊時的轉矩指令限制值。 

相關參數 No.656.0 
 

No.647.1 
原點復歸 
微動作切換 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

 

功能 

使用方法 

選擇在檢出到原點基準信號之後，是否移動到原點。僅須檢出原點基準信號時

選擇“0”，在檢出原點基準信號還要繼續動作時均選擇“1”。 

選擇項 再動作 

0 不動作 

1 進行動作 

■0（不動作） 

檢出原點基準信號後減速至停止，結束原點復歸動作。 

 
■1（進行動作） 

檢出原點基準信號後減速至停止，其後依照參數設定進行前往原點位置的微

動作。 
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No.648.0 
原點復歸 
粗動作速度 

設定範圍 初始值 屬 性 

1～電機最高旋轉速度 500 [r/min]  ―  

 

功能 

使用方法 

設定檢出原點基準信號之前的原點復歸粗動作速度。 

 

 

No.649.0 
原點復歸 
微動作速度 

設定範圍 初始值 屬 性 

1～電機最高旋轉速度 10 [r/min]  ―  

 

功能 

使用方法 

設定檢出原點基準信號之後的微動作速度。 

為了提高原點基準信號的檢出精度，請設定為較低的速度。 

有效條件 將原點復歸微動作切換（No.647.1）：1（進行動作） 

相關參數 No.645.0、No.647.1、No.648.0 

 

No.650.0 
原點復歸 
加減速時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～5,000 30 [ms]  ―  

 

功能 

使用方法 

設定原點復歸時的加減速時間。 

此數值為速度變化至 1,000r/min 所需的時間。 

此設定用於原點復歸粗動作速度(No.648.0)、原點復歸微動作速度(No.649.0)。 

注意 
當負載為慣量比 10 倍以上時，請設定比初始值大的數值。因為有可能會發生振

動。 

 

No.651.0 
原點復歸 
原點移動量 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～1,000,000,000 0 [指令 pulse]  ―  

 

功能 

使用方法 
原點基準信號或 Z 相信號開始移動一定的位置作為原點時，使用該參數的設定。 

相關參數 No.646.0 
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No.653.0 
原點復歸 
原點位置數據 

設定範圍 初始值 屬 性 

-1,000,000,000～ 

+1,000,000,000 
0 [指令 pulse]  ―  

 

功能 

使用方法 
原點復歸動作完成時，將原點坐標（ABS 位置反饋值）覆寫為此參數的設定值。 

 

No.655.0 
原點復歸 
擋塊觸碰檢出時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

5～1,000 100 [ms]  ―  

 

功能 

使用方法 

在使用擋塊的原點復歸中，設定從觸碰到擋塊開始至檢出原點之間的轉矩指令限

制的持續時間。 

相關參數 No.645.0、No.647.0 
 

No.656.0 
原點復歸 
轉矩指令限制值 

設定範圍 初始值 屬 性 

10～3,000 500 [0.1%]  ―  

 

功能 

使用方法 

設定原點復歸中的轉矩指令限制值與額定轉矩的比率，這是針對原點復歸過程

中有可能發生衝撞的安全對策。 

此為使用擋塊的原點復歸動作的轉矩限制數值。 

有效條件 
將原點基準信號（No.645.0）：1（擋塊）， 

或者將轉矩指令限制切換（No.647.0）：1（使用） 

相關參數 No.645.0、No.647.0 
2 

No.657.0 
原點復歸 

Z 相無效化距離 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～1,000,000,000 0 [指令 pulse]  ―  

 

功能 

使用方法 
設定從檢出到原點基準信號開始，到開始檢出 Z 相之間的移動量。 

 

No.659.0 
原點復歸 

超時時間 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～60,000 60,000 [10ms]  ―  

 

功能 

使用方法 

設定原點復歸開始的超時時間。 

這是原點復歸中異常發生時的安全對策。 

有效條件 超時切換（No.646.2）：1（使用） 

相關參數 No.646.2 
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No.720.0 

No.740.0 

～ 

No.1020.0 

內部位置 
點表 

指令方式（*） 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇點表的指令方式。 

選擇項 指令方式 將位置設定值 

0 絕對值 當做目前位置到目標位置的移動量 

1 相對值 當做目標位置 
 

 

No.720.1 

No.740.1 

～ 

No.1020.1 

內部位置 
點表 

運轉動作（*） 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇點表的運轉動作。 

選擇項 運轉動作 

0 單一 

1 連續 
 

 

No.720.3 

No.740.3 

～ 

No.1020.3 

內部位置 
點表 

有效／無效（*） 

選擇項 初始值 屬 性 

0、1 0  ―  

功能 

使用方法 

選擇點表有效／無效。 

選擇項 有效／無效 內容 

0 無效 
不執行某定位點編號、執行該定位點編號以下設

定為有效的定位點編號。 

1 有效 執行設定的定位點編號。 
 

 

No.722.0 

No.742.0 

～ 

No.1022.0 

內部位置 
點表 

位置（*） 

設定範圍 初始值 屬 性 

－1,073,741,823～ 

＋1,073,741,823 

0 

[指令 pulse]  ―  

功能 

使用方法 
設定點表的目標位置。 

*）有關於點位編號與參數編號的對應，請參照點表參數一覽。 
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No.724.0 

No.744.0 

～ 

No.1024.0 

內部位置 
點表 

旋轉速度（*） 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～ 

電機最高旋轉速度 

0 

[指令 pulse]  ―  

功能 

使用方法 
設定點表的電機旋轉速度。 

 

No.726.0 

No.746.0 

～ 

No.1026.0 

內部位置 
點表 

加速時間（*） 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～5,000 
30 

[ms/(1,000r/min)]  ―  

功能 

使用方法 
設定點表的加速時間。 

 

No.727.0 

No.747.0 

～ 

No.1027.0 

內部位置 
點表 

減速時間（*） 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～5,000 
30 

[ms/(1,000r/min)]  ―  

功能 

使用方法 
設定點表的減速時間。 

 

No.728.0 

No.748.0 

～ 

No.1028.0 

內部位置 
點表 

停頓時間（*） 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～20,000 1 [ms]  ―  

功能 

使用方法 
設定點表的停頓時間。 

 

No.729.0 

No.749.0 

～ 

No.1029.0 

內部位置 
點表 

定位結束（*） 

設定範圍 初始值 屬 性 

0～32,767 
20 

[編碼器 pulse]  ―  

功能 

使用方法 
設定點表的定位結束範圍。 

*）有關於數值編號與參數編號的對應，請參照點表參數一覽。 
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點位表參數一覽 

 

使用 RS-485 通信設定點表的數據時，請參照點表項目與參數 No.的對照表。 
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新舊參數名稱對照 

 

驅動器版本 3.5.1.0 以後（對應於 SERVO STUDIO 版本 2.1.14.0），有部分參數名稱有所變更。 

一部分參數在版本 3.0.0.0 時已經變更為新名稱並且已經可以使用。 

 

 

 
No. 舊名稱 新名稱（驅動器版本 3.5.1.0 以後） 參照 

2.0 選擇控制模式 控制模式 

5-38 
3.0 選擇指令模式 指令模式 

4.0 通信地址 RS-485 通信 地址 

6.0 － RS-485 通信 通信速度 

6.1 － RS-485 通信 停止位 

5-39 

6.2 － RS-485 通信 奇偶性 

8.0 選擇上位通信方式 RS-485 通信 切換 

9.0 選擇操作模式 操作模式 

11.0 RS-485 通信最小應答時間 RS-485 通信 最小應答時間 

12.0 － 警告維持時間 

5-40 13.0 － 警報輸出時序 

32.0 脈波列指令輸入模式 脈波列指令 輸入脈波形態 

32.1 脈波列指令輸入旋轉方向 脈波列指令 旋轉方向 

5-41 
32.2 是否使用針對分倍頻的自動指令插補功能 脈波列指令 分倍頻插補 

32.3 選擇脈波列輸入邏輯 脈波列指令 輸入邏輯 

33.0 選擇脈波列指令輸入濾波器 脈波列指令 輸入濾波器 

34.0 指令分倍頻（分子） 脈波列指令 分倍頻（分子） 

5-42 
36.0 指令分倍頻（分母） 脈波列指令 分倍頻（分母） 

48.0 模擬速度指令輸入濾波器常數（分子） 模擬量速度 輸入濾波器（分子） 

49.0 模擬速度指令輸入濾波器常數（分母） 模擬量速度 輸入濾波器（分母） 

50.0 模擬速度指令輸入增益（分子） 模擬量速度 輸入增益（分子） 

5-43 

51.0 模擬速度指令輸入增益（分母） 模擬量速度 輸入增益（分母） 

52.0 模擬速度指令 CCW 速度限制覆寫值（分子） 模擬量速度 CCW 速度限制（分子） 

53.0 模擬速度指令 CCW 速度限制覆寫值（分母） 模擬量速度 CCW 速度限制（分母） 

54.0 模擬速度指令 CW 速度限制覆寫值（分子） 模擬量速度 CW 速度限制（分子） 

55.0 模擬速度指令 CW 速度限制覆寫值（分母） 模擬量速度 CW 速度限制（分母） 

60.0 模擬速度指令固定偏置值 模擬量速度 偏置值 

5-44 
62.0 模擬速度指令旋轉方向 模擬量速度 旋轉方向 

62.1 選擇是否使用模擬速度指令輸入濾波器 模擬量速度 輸入濾波器切換 

62.2 選擇模擬速度指令輸入偏移調整方式 模擬量速度 偏置調整 

64.0 定位結束判定方式 定位結束 判定方式 

5-45 65.0 是否使用位置偏差異常檢出 位置偏差過大檢出 切換 

65.1 是否使用速度偏差異常檢出 速度偏差異常檢出 切換 

66.0 是否使用位置指令平滑化濾波器 1 位置指令濾波器 1 選擇 

5-46 66.1 是否使用位置指令平滑化濾波器 2 位置指令濾波器 4 選擇 

66.3 是否使用位置控制模式時的前饋延遲補償 脈波列指令 前饋延遲補償 
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No. 舊名稱 新名稱 參照 

67.0 選擇禁止驅動輸入種別 禁止驅動輸入 設定 

5-47 
67.1 選擇禁止驅動輸入時的減速方法 禁止驅動輸入 減速方法 

67.2 選擇禁止驅動輸入時的停止狀態 禁止驅動輸入 停止狀態 

67.3 選擇禁止驅動輸入時是否保留位置偏差計數 禁止驅動輸入 保留位置偏差計數 

68.0 定位結束範圍 定位結束 檢出基準範圍 
5-48 

69.0 定位結束速度 定位結束 檢出基準速度 

70.0 定位結束脈波列指令輸入（速度） 定位結束 檢出基準指令輸入 
5-49 

71.0 定位結束檢出延遲時間 定位結束檢出延遲時間 

74.0 － 位置指令濾波器 1 陷波頻率 

5-50 75.0 － 位置指令濾波器 1 陷波寬度 

76.0 － 位置指令濾波器 1 高頻增益 

77.0 是否使用速度指令平滑化濾波器 模擬量速度 平滑化濾波器切換 

5-51 78.0 速度指令平滑化濾波器 平均移動時間 模擬量速度 平滑化濾波器平均移動次數 

79.0 － 位置指令濾波器 1 陷波深度 

80.0 位置指令平滑化濾波器 1 平均移動次數 位置指令濾波器 1 平滑化 1 平均移動次數 
5-52 

81.0 位置指令平滑化濾波器 2 平均移動次數 位置指令濾波器 4 平滑化 2 平均移動次數 

82.0 － 位置指令濾波器 2 選擇 

5-53 82.1 － 位置指令濾波器 3 選擇 

83.0 － 位置指令濾波器 2 陷波頻率 

84.0 － 位置指令濾波器 2 陷波寬度 

5-54 85.0 － 位置指令濾波器 2 高頻增益 

86.0 － 位置指令濾波器 2 陷波深度 

87.0 位置偏差異常檢出值 位置偏差異常檢出 值 

5-55 
89.0 位置偏差異常檢出延遲時間 位置偏差異常檢出 延遲時間 

90.0 速度偏差異常檢出值 速度偏差異常檢出 值 

91.0 速度偏差異常檢出延遲時間 速度偏差異常檢出 延遲時間 

102.0 慣量比 慣量比 

5-56 103.0 阻尼比 阻尼比 

106.0 － 調整 慣量比上限值 

110.0 自動調整模式的設定 自動調整模式切換 
5-57 

110.1 是否使用實時自動調整 自動調整模式項目 

113.0 控制增益組合（位置控制） 位置控制模式 控制增益組合 5-58 

113.1 慣量條件 位置控制模式 慣量條件 5-59 

114.0 控制等級（位置控制） 位置控制模式 控制等級 5-60 

115.0 控制第 1 增益（位置控制） 位置控制模式 控制第 1 增益 
5-61 

116.0 控制第 2 增益（位置控制） 位置控制模式 控制第 2 增益 

117.0 第 1 增益 FF 補償（位置控制） 位置控制模式 第 1 增益 FF 補償 
5-62 

118.0 第 2 增益 FF 補償（位置控制） 位置控制模式 第 2 增益 FF 補償 

119.0 積分增益（位置控制） 位置控制模式 積分增益 

5-63 120.0 － 調整 控制增益組合 自動切換 

120.1 － 調整 控制增益組合 上限值 

121.0 － 調整 控制增益組合 調整常數 5-64 
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No. 舊名稱 新名稱 參照 

129.0 控制增益組合（速度控制） 速度控制模式 控制增益組合 5-64 

130.0 控制等級（速度控制） 速度控制模式 控制等級 
5-65 

131.0 控制第 1 增益（速度控制） 速度控制模式 控制第 1 增益 

132.0 第 1 增益 FF 補償（速度控制） 速度控制模式 第 1 增益 FF 補償 

5-66 133.0 積分增益（速度控制） 速度控制模式 積分增益 

144.0 是否使用轉矩指令限制覆寫 轉矩指令限制 切換 

144.1 選擇轉矩限制狀態輸出模式 轉矩指令限制 轉矩限制狀態下輸出 

5-67 147.0 轉矩指令限制覆寫值 1 轉矩指令限制 值 1 

148.0 轉矩指令限制覆寫值 2 轉矩指令限制 值 2 

151.0 立刻停止時的轉矩指令限制覆寫值 減速停止 轉矩指令限制 

5-68 
152.0 模擬轉矩指令速度限制值 模擬量轉矩 速度限制 

160.0 選擇轉矩指令低通濾波器 轉矩指令濾波器 低通濾波器切換 

160.1 是否使用轉矩指令陷波濾波器 轉矩指令濾波器 陷波濾波器切換 

160.2 選擇轉矩指令低通濾波器自動設定 轉矩指令濾波器 自動設定 

5-69 160.3 － 轉矩指令濾波器 陷波濾波器 2 切換 

162.0 轉矩指令低通濾波器 1 次濾波器時間常數 轉矩指令濾波器 低通濾波器時間常數 

168.0 轉矩指令陷波濾波器 頻率 轉矩指令濾波器 陷波濾波器頻率 

5-70 169.0 轉矩指令陷波濾波器 寬度選擇 轉矩指令濾波器 陷波濾波器寬度 

170.0 轉矩指令陷波濾波器 深度選擇 轉矩指令濾波器 陷波濾波器深度 

171.0 － 轉矩指令濾波器 陷波濾波器 2 頻率 

5-71 172.0 － 轉矩指令濾波器 陷波濾波器 2 寬度 

173.0 － 轉矩指令濾波器 陷波濾波器 2 深度 

193.0 － 電流控制增益 

5-72 224.0 伺服 OFF 時減速停止 種別選擇 減速停止（伺服 OFF 時）方式 

224.1 伺服 OFF 時減速停止 解除要件 減速停止 解除條件 

224.2 是否在控制電源減電壓異常時使用減速停止 減速停止 控制電源異常時 切換 

5-73 

224.3 － 
減速停止（伺服 OFF 時） 停止後 DBRK 輸

出 

225.0 － 緊急停止 警告輸出切換 

225.1 － 緊急停止 警告輸出時序 

225.2 － 立即停止 平滑濾波器切換 

226.0 伺服 OFF 時減速停止 啓動時間 減速停止 動作時間 

5-74 227.0 伺服 OFF 時減速停止 解除轉速 減速停止 解除旋轉速度 

228.0 控制電源減電壓異常時的減速停止啓動時間 減速停止 控制電源異常時 動作時間 

229.0 － 立即停止 平滑濾波器 平均移動次數 
5-75 

232.1 － 減速停止 自由轉動中減速停止狀態 

232.2 － 立即停止 停止後短路制動動作 
5-76 

232.3 － 減速停止 機械制動器動作時序 

233.0 － 減速停止（警報時） 方式 5-77 

233.3 － 減速停止（警報時） 停止後 DBRK 輸出 

5-78 234.0 － 減速停止 機械制動器動作延遲時間 

235.0 － 減速停止 機械制動器動作轉速 

236.0 － 立即停止 延長時間 

5-79 
237.0 伺服 OFF 延遲時間 伺服 OFF 延遲時間 

238.0 機械制動解除延遲時間 制動器解除 延遲時間 

239.0 － 立即停止 減速時間 
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No. 舊名稱 新名稱 參照 

257.0 選擇絕對式系統 絕對式系統 

5-80 259.0 － 編碼器 過溫度檢出切換 

259.1 － 編碼器 電池電壓低下檢出切換 

267.0 － 編碼器 過溫度 檢出閾值 

5-81 268.0 － 編碼器 電池電壓低下 檢出閾值 

272.1 編碼器脈波輸出旋轉方向 編碼器脈波輸出 旋轉方向 

276.0 編碼器脈波輸出分倍頻（分子） 編碼器脈波輸出 分倍頻（分子） 
5-82 

278.0 編碼器脈波輸出分倍頻（分母） 編碼器脈波輸出 分倍頻（分母） 

285.0 － 編碼器脈波輸出頻率 上限値 
5-83 

286.0 － 編碼器脈波輸出頻率異常檢出 延遲時間 

288.0 模擬轉矩指令輸入濾波器常數（分子） 模擬量轉矩 輸入濾波器（分子） 

5-84 
289.0 模擬轉矩指令輸入濾波器常數（分母） 模擬量轉矩 輸入濾波器（分母） 

290.0 模擬轉矩指令輸入增益（分子） 模擬量轉矩 輸入增益（分子） 

291.0 模擬轉矩指令輸入增益（分母） 模擬量轉矩 輸入增益（分母） 

292.0 模擬轉矩指令 CCW 轉矩限制覆寫值（分子） 模擬量轉矩 CCW 轉矩限制（分子） 

5-85 
293.0 模擬轉矩指令 CCW 轉矩限制覆寫值（分母） 模擬量轉矩 CCW 轉矩限制（分母） 

294.0 模擬轉矩指令 CW 轉矩限制覆寫值（分子） 模擬量轉矩 CW 轉矩限制（分子） 

295.0 模擬轉矩指令 CW 轉矩限制覆寫值（分母） 模擬量轉矩 CW 轉矩限制（分母） 

300.0 模擬轉矩指令固定偏置值 模擬量轉矩 偏置值 

5-86 
302.0 模擬轉矩指令旋轉方向 模擬量轉矩 旋轉方向 

302.1 選擇是否使用模擬轉矩指令輸入濾波器 模擬量轉矩 輸入濾波器切換 

302.2 選擇模擬轉矩指令輸入偏置調整方式 模擬量轉矩 偏置調整 

305.0 － 瞬低檢出 延遲時間 5-87 

357.0 － 位置指令濾波器 3 陷波頻率 

5-88 
358.0 － 位置指令濾波器 3 陷波寬度 

359.0 － 位置指令濾波器 3 高頻增益 

360.0 － 位置指令濾波器 3 陷波深度 

363.0 － 位置偏差警告 檢出閾值 
5-89 

365.0 － 位置偏差警告 延遲時間 
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No. 舊名稱 新名稱 參照 

385.0 JOG 運轉加速時間 JOG 運轉 加速時間 

5-89 386.0 JOG 運轉減速時間 JOG 運轉 減速時間 

387.0 JOG 運轉目標速度 JOG 運轉 目標速度 

388.0 內部速度指令 指令種別 內部速度 指令方式 

5-90 390.0 內部速度指令 加速時間 內部速度 加速時間 

391.0 內部速度指令 減速時間 內部速度 減速時間 

392.0 內部速度指令 目標速度 1 內部速度 速度 1 

5-91 

393.0 內部速度指令 目標速度 2 內部速度 速度 2 

394.0 內部速度指令 目標速度 3 內部速度 速度 3 

395.0 內部速度指令 目標速度 4 內部速度 速度 4 

396.0 內部速度指令 目標速度 5 內部速度 速度 5 

397.0 內部速度指令 目標速度 6 內部速度 速度 6 

398.0 內部速度指令 目標速度 7 內部速度 速度 7 

399.0 內部速度指令 目標速度 8 內部速度 速度 8 

642.0 內部位置指令_選擇運轉模式 內部位置 運轉模式 
5-92 

643.0 是否使用內部位置指令溢位元檢出 內部位置 溢位檢出 

644.0 選擇點位元編號輸出方式 內部位置 點表 點位元編號輸出方式 

5-93 645.0 選擇原點基準信號 1 原點復歸 選擇原點基準信號 

645.1 選擇原點基準信號 2 原點復歸 編碼器 Z 相選擇 

645.3 是否使用原點基準信號 1 再檢出動作 原點復歸 原點 DOG 再檢出動作 5-94 

646.0 原點復歸方向 原點復歸 移動方向 5-95 

646.1 原點感應器輸入極性 原點復歸 感應器原點 DOG 極性 

5-96 646.2 是否使用原點復歸超出時間限制 原點復歸 超出時間限制切換 

646.3 選擇數值編號 0 的功能 內部位置 點表 點位編號 0 的動作 

647.0 是否使用原點復歸轉矩限制 原點復歸 轉矩限制切換 
5-97 

647.1 選擇原點復歸完了時動作 原點復歸 微動作切換 

648.0 原點復歸 速度 原點復歸粗動作速度 

5-98 
649.0 原點復歸 微動作速度 原點復歸 微動作速度 

650.0 原點復歸加減速時間 原點復歸 加減速時間 

651.0 原點復歸原點移動量 原點復歸 原點移動量 

653.0 原點復歸原點位置數據 原點復歸 原點位置數據 

5-99 

655.0 原點復歸擋塊觸碰檢出時間 原點復歸 擋塊觸碰檢出時間 

656.0 原點復歸轉矩限制值 原點復歸 轉矩限制值 

657.0 原點復歸 Z 相無效化距離 原點復歸 Z 相無效化距離 

659.0 原點復歸超時時間 原點復歸 超時 時間 

720.0～ － 內部位置 點表 指令方式 

5-100 
720.1～ － 內部位置 點表 運轉動作 

720.3～ － 內部位置 點表 有效／無效 

722.0～ － 內部位置 點表 位置 

724.0～ － 內部位置 點表 旋轉速度 

5-101 

726.0～ － 內部位置 點表 加速時間 

727.0～ － 內部位置 點表 減速時間 

728.0～ － 內部位置 點表 停頓時間 

729.0～ － 內部位置 點表 定位結束 
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運轉模式設定 
 

本産品可通過控制模式和指令模式，組合出 7種運轉模式來驅動電機。請設定參數No.2.0與No.3.0。

（括號）內為設定值。 

控制模式 

（No.2.0） 

指令模式 

（No.3.0） 
指令輸入信號形式 

位置控制 

（0） 

脈波序列指令（1） 

由上位控制裝置，以脈波方式，輸入位置指令的

運轉模式。 
 6-6 頁～ 

差分 

24V 開集極電路 

5V 開集極電路 

內部位置指令（3） 

由上位控制裝置，通過 I/O 操作，移動到預先設

定於驅動器上位置的定位運轉模式。 
 6-19 頁～ 

I/O 操作 

速度控制 

（1） 

模擬量速度指令（2） 

由上位控制裝置，以模擬量電壓，輸入速度指令

的運轉模式。 
 6-10 頁～ 

模擬量電壓 

內部速度指令（3） 

由上位控制裝置，通過 I/O 操作，以預先設定在

驅動器上的目標速度移動的模式。 
 6-13 頁～ 

I/O 操作 

轉矩控制 

（2） 

模擬量轉矩模式（2） 

由上位控置裝置，以模擬量電壓，輸入轉矩指令

的運轉模式。 
 6-16 頁～ 

模擬量電壓 

 

 
 

 

 

進行驅動器、電機配線前，請務必確認已切斷所有電源，再行作業。 

  

配線請由具有電氣工程作業資格者執行。 

 

驅動器、電機通電前，請務必確認所有配線均已正確執行。 

注意事項 
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共通參數 

 

 

① 所有運轉模式，均必須設定以下的共通參數。 

 

 
共通 

名稱 No. 參照 

控制模式 2.0 
5-38 

指令模式 3.0 

操作模式 9.0 5-39 

警告維持時間 12.0 
5-40 

報警輸出時序 13.0 

轉矩指令範圍 

切換 144.0 5-66 

值 1 147.0 

5-67 值 2 148.0 

轉矩限制中輸出 144.1 

伺服關閉延遲時間 237.0 
5-79 

制動器解除延遲時間 238.0 

絕對型系統 257.0 5-80 

編碼器 
脈波輸出 

轉速方向 272.1 5-81 

分倍頻 
分子 276.0 

5-82 
分母 278.0 

RS-485 通信 (*) 

切換 8.0 5-39 

地址 4.0 
5-38 

通信速率 6.0 

停止位 6.1 

5-35 奇偶性 6.2 

最小應答時間 11.0 

*) 僅限使用時 

警告・異常檢出 

名稱 No. 參照 

速度偏差異常檢出 
切換 65.1 5-45 
值 90.0 

5-55 
延遲時間 91.0 

編碼器脈波輸出 
異常檢出 

頻率上限値 285.0 
5-84 

延遲時間 286.0 
編碼器過溫度 
警告檢出 

切換 259.0 5-80 
值 267.0 5-81 

編碼器電池電壓 
低下警告檢出 

切換 259.1 5-80 
值 268.0 5-81 

瞬低檢出 延遲時間 305.0 5-87 

 

驅動禁止輸入 

設定 67.0 

5-47 
減速方法 67.1 
停止狀態 67.2 
位置偏差計數的保持 67.3 

減速停止 

伺服 OFF 時 
方法 224.0 5-72 
停止後 DBRK 輸出 224.3 5-73 

報警時 
方法 233.0 5-77 
停止後 DBRK 輸出 233.1 5-78 

解除條件 224.1 5-72 
動作時間 226.0 

5-74 
解除轉速 227.0 

控制電源異常時 
切換 224.2 5-73 
動作時間 228.0 5-74 

轉矩指令範圍 151.0 5-68 
自由轉動中減速停止狀態 232.1 5-75 
停止後短路制動動作 232.2 

5-76 

機械制動器動作 
時序 232.3 
延遲時間 234.0 

5-78 
轉速 235.0 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 以各運轉模式驅動，必須設定相對應的參數以及運轉相關參數。細節請參照各運轉模式。 

參數調整方法 

 

使用驅動器正面的設定面板進行調整。 

 

以設定軟件 SERVO STUDIO 進行調整。 

請安裝到個人計算機（客戶準備）上使用。 
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參數設定方法 

 

 
 

 

 

  

使用設定面板 
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使用 SERVO STUDIO 
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位置控制模式 
 

脈波序列指令 

設定參數後，請進行試運轉。 

 

 
 

設定運轉模式 

參數 No. 名稱 設定值 

2.0 控制模式 0（位置控制模式） 

3.0 指令模式 1（脈波序列指令模式） 

32.0 輸入脈波形態 

由下選擇一 項(*) 

0：脈波與方向 

1：直角位相差脈波（A 相/B 相） 

2：正脈波與負脈波（CCW/CW） 

33.0 輸入濾波器 
可減少對輸入指令脈波幹擾的誤動作。 

開集極電路時必須設定。 
5 設定、9 資料 

34.0 分倍頻（分子） 32,768 

36.0 分倍頻（分母） 設定為（上位控制裝置輸出脈波數）/4 

 
*）脈波指令輸入形態一覽（上表）與最小時間幅度（下表） 

參數 No.32.0 正方向指令 負方向指令 

0 

(初始值) 

脈波/方向 
 

1 

直角位相差 

(A 相+B 相) 
 

2 

CCW/CW 

 

 

輸入脈波信號 
最大指令脈波

頻率 

最小時間幅度 [μs] 

t1 t2 t3 t4 t5 t6 

差分 4Mpps 0.125 0.125 2.5 0.25 0.125 0.125 

開集極電路 200kpps 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 

指令脈波輸入信號的上升沿及下降沿時間，請設定為 0.1μs 以下。 

脈波計數，請在低電平往高電平的上升沿時進行。可用輸入邏輯(參數 No.32.3)做切換。 

  

必要參數 
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配合使用狀況設定。 

名稱 設定值、說明 參數 No. 

脈波列指令 

轉速方向 (*) 32.1 

輸入邏輯 選擇脈波列輸入邏輯 32.3 

定位完成 

判定方式 

指定定位完成條件。 

64.0 

檢出基準範圍 68.0 

檢出基準速度 69.0 

檢出基準指令輸入 70.0 

檢出延遲時間 71.0 

 

*）參數編號 32.1 的設定及電機轉速方向 

參數 

No.32.1 

上位控制裝置指令脈波 

正方向指令 負方向指令 

0 

  

1 

（初始值） 

  

 

  

任意參數 
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指令脈波的計數，正邏輯時為上升沿計數、負邏輯時為下降沿計數。 

 

 

參數 No. 指令輸入波形 

32.1 32.3 CCW CW 

0 

0 
 

1 
 

1 

(初始值) 

0 
(初始值)  

1 
 

・變更參數 No.32.3 的設定值,則方向信號（DIR）的邏輯也會取反。 

・方向信號（DIR）請在脈波（PLC）正邏輯時的 LOW、負邏輯時的 HIGH 的狀態下切換。 

 

 
 

參數 No. 指令輸入波形 

32.1 32.3 CCW CW 

0 

0 
 

1 
 

1 

(初始值) 

0 
(初始值)  

1 
 

・參數 No.32.3 切換時沒有差異。 

 

參數 No. 指令輸入波形 

32.1 32.3 CCW CW 

0 

0 
 

1 
 

1 

(初始值) 

0 
(初始值)  

1 
 

 

輸入脈波形態與參數設定 

脈波+方向（No.32.0 = 0） 

A相+B相（No.32.0 = 1） 

CCW+CW（No.32.0 = 2） 
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驅動器、電機通電前，請務必確認所有配線均已正確執行。  

 

 

參數正確設定後，始可進行試運轉。 
 

 

開始請先卸載所有機械系的連接，單獨以電機本體進行動作確

認。  

 

附制動器電機，請務必解除制動器後，再驅動電機。 
 

 

 

 
 

步驟 操作 

1 確認所有配線均正確執行。 

2 打開驅動器控制電源。 

3 打開驅動器主迴路電源。 

4 將用戶 I/O 連接器的 SVON 端子與 COM-短路，使伺服處於使能狀態。 

5 

由上位控制裝置，以低頻，輸入位置指令脈波，並以 100r/min 左右的速度，使電機做

低速運轉。 

請確認電機轉速方向與設定方向一致。 

請確認指令脈波一停止，電機立刻停止。 

6 
確認實際動作可安全進行後，請慢慢提高位置指令脈波頻率，再做動作確認。 

發生振動時，請提高慣性比。 

 8 故障排除 

 

進行試運轉前 

製作點表步驟 
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速度控制模式 
 

模擬量速度指令 

參數設定後，請進行試運轉。 

 

 
設定運轉模式。 

參數 No. 名稱 設定值 

2.0 控制模式 1（速度控制模式） 

3.0 指令模式 2（模擬量指令模式） 

 

 

 
 

配合使用狀況設定。 

名稱 說明 參數 No. 

偏移值 
調整 

請調整為：指令輸入為 0V 時，電機速度為 0 [r/min]。  
62.2 

值 60.0 

轉速方向 選擇 CCW 轉速/CW 轉速。(*3) 62.0 

輸入濾波器 

切換 

過濾輸入指令電壓的幹擾成份。 

62.1 

分子 48.0 

分母 49.0 

輸入增益 
分子 

設定在最大指令輸入電壓（±10V）下的轉速。(*1) 
50.0 

分母 51.0 

速度限制 

CCW 
分子 

設定 CCW 轉速時的速度限制值。(*2) 
52.0 

分母 53.0 

CW 
分子 

設定 CW 轉速時的速度限制值。(*2) 
54.0 

分母 55.0 

平滑化濾波器 
切換 

用於抑制電機速度變動。 
77.0 

移動平均時間 78.0 

 

  

必要參數 

任意參數 
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*1) 輸入增益的設定例 

本參數是以分母分子的組合進行設定。 

分子（No.50.0）：希望最高轉速 

分母（No.51.0）：電機最高轉速 

例）將最高轉速為 5,000 [r/min]的電機，希望在最大指令輸入電壓（±10V）下的轉速設為 3,000 [r/min]時， 

參數 No. 設定值 

50.0 3,000 

51.0 5,000 

單位：[r/min] 

 

*2) 速度限制的設定例 

本參數是以分母分子的組合進行設定。 

分子（CCW：No.52.0、CW：No.54.0）：希望轉速限制值 

分母（CCW：No.53.0、CW：No.55.0）：電機最高轉速 

例）將最高轉速為 5,000 [r/min]的電機，將最高轉速限制值設定，為 3,000 [r/min]時 

轉速方向 參數 No. 設定值 

CCW 
52.0 3,000 

53.0 5,000 

CW 
54.0 3,000 

55.0 5,000 

單位：[r/min] 

 

*3) 轉動方向的設定及電機的轉速方向 

參數 

No.62.0 

輸入模擬量指令電壓 

正電壓 負電壓 

0 

  

1 

（初始值） 
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驅動器、電機通電前，請務必確認所有配線均已正確執行。  

 

 

參數正確設定後，始可進行試運轉。 
 

 

開始請先卸載所有機械系的連接，單獨以電機本體進行動作確

認。  

 

附制動器電機，請務必解除制動器後，再驅動電機。 
 

 

 

 
 

步驟 操作 

1 確認所有配線均正確執行。 

2 打開驅動器控制電源。 

3 打開驅動器主迴路電源。 

4 將用戶 I/O 連接器的 SVON 端子與 COM-短路，使伺服處於使能狀態。 

5 

以低電壓輸入模擬量速度指令電壓，使電機做低速運轉。 

請確認電機轉速方向與設定方向一致。 

請確認調整輸入電壓的大小，會使電機速度産生變化。 

6 

確認實際動作可以安全進行後，再慢慢提高指令電壓，確認動作。 

請確認達到指定轉速。 

發生振動時，請提高慣性比。 

 

進行試運轉前 

試運轉步驟 
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內部速度指令 

參數設定後，請進行試運轉。 

 

 
設定運轉模式。 

參數 No. 名稱 設定值 

2.0 控制模式 1（速度控制模式） 

3.0 指令模式 3（內部指令模式） 

388.0 內部速度 指令方式 1（梯形速度指令(8 階段)） 

 

 

 
配合使用狀況設定。 

名稱 說明 
設定例 

單位 [ms] 
參數 No. 

加速時間 
速度指令由 0 [r/min]到 1,000 [r/min]的時

間 
1,000 (*1) 390.0 

減速時間 
速度指令由 1,000 [r/min]到 0 [r/min]的時

間 
1,000 (*1) 391.0 

速度 1～8 目標速度 參照下表 

392.0 

～ 

399.0 

平滑化 

濾波器 

切換 
抑制電機速度的偏差時使用。 

77.0 

移動平均時間 78.0 

*1）值為初始值。 

 

參數 No. 目標速度 
設定例 (*2) 單位[r/min] 

50W～100W 200W～400W 750W 
1kW 

(僅限 MX951) 
1kW～2kW 

392.0 1 500 

393.0 2 1,000 

394.0 3 1,500 

395.0 4 2,000 

396.0 5 2,500 

397.0 6 3,000 

398.0 7 4,000 3,000 

399.0 8 電機最高旋轉速度 (*3) 

*2）值為初始值。 

*3)  5 設定 

  

必要參數 

任意參數 
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驅動器、電機通電前，請務必確認所有配線均已正確執行。  

 

 

參數正確設定後，始可進行試運轉。 
 

 

開始請先卸載所有機械系的連接，單獨以電機本體進行動作確

認。  

 

附制動器電機，請務必解除制動器後，再驅動電機。 
 

  

進行試運轉前 
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步驟 操作 

1 確認所有配線均正確執行。 

2 打開 DC24V 的驅動器控制電源。 

3 打開驅動器主迴路電源。 

4 將用戶 I/O 連接器的 SVON 端子與 COM-短路，使伺服處於使能狀態。 

5 

操作用戶 I/O 連接器的輸入端子 VCSEL1、VCSEL2、VCSEL3，選擇目標速度，將 VCRUN1

或 VCRUN2 設為 ON 時，會朝固定方向轉速。 

參考以下的「電機驅動及轉速方向」及「速度設定」表，進行運轉。 

請確認電機轉速方向與設定方向一致。 

請確認達到指定轉速。 

發生振動時，請提高慣性比。 

 

電機驅動及轉速方向 

電機轉速方向 
操作 

VCRUN1 VCRUN2 

CCW C O 

CW O C 

電機停止 O O 

電機停止 C C 

 C：

CLOSE 

O：

OPEN  

速度設定 

目標速度 

操作 

VCSEL1 

（CN1 Pin No.8） 

VCSEL2 

（CN1 Pin No.9） 

VCSEL3 

（CN1 Pin No.10） 

1 O O O 

2 C O O 

3 O C O 

4 C C O 

5 O O C 

6 C O C 

7 O C C 

8 C C C 

  C：CLOSE O：OPEN 

 

試運轉步驟 
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轉矩控制模式 

 
模擬量轉矩指令 

參數設定後，請進行試運轉。 

 

 
 

設定運轉模式。 

參數 No. 名稱 設定值 

2.0 控制模式 2（轉矩控制模式） 

3.0 指令模式 2（模擬量指令模式） 

 

 
 

配合使用狀況設定。 

名稱 說明 參數 No. 

偏移值 
調整 請調整為：指令輸入為 0V 時，電機轉矩指令值為

0 [0.1%]。 

302.2 

值 300.0 

轉速方向 選擇 CCW 轉速/CW 轉速。(*3) 302.0 

輸入濾波器 

切換 

過濾輸入指令電壓的幹擾成份。 

302.1 

分子 288.0 

分母 289.0 

輸入增益 
分子 

設定在最大指令輸入電壓（±10V）下的轉矩。(*1) 
290.0 

分母 291.0 

轉矩限制 

CCW 
分子 

設定 CCW 轉速時的轉矩限制值。(*2) 
292.0 

分母 293.0 

CW 
分子 

設定 CW 轉速時的轉矩限制值。(*2) 
294.0 

分母 295.0 

速度限制 設定速度限制值。 152.0 

  

必要參數 

任意參數 
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*1) 輸入增益的設定例 

本參數是以分母分子的組合進行設定。 

分子（No.290.0）：希望最高轉矩 

分母（No.291.0）：電機最高轉矩 

例）最大轉矩為 300%的電機，希望在最大指令輸入電壓（±10V）下的轉矩設定為 100%時 

參數 No. 設定值 

290.0 1,000 

291.0 3,000 

單位：[0.1%] 

 

*2) 轉矩限制的設定例 

本參數是以分母分子的組合進行設定。 

分子（CCW：No.292.0、CW：No.294.0）：希望轉矩限制值 

分母（CCW：No.293.0、CW：No.295.0）：電機最高轉矩 

例）將最大轉矩 300%的電機，將最大轉矩限制為 100%  

轉速方向 參數 No. 設定值 

CCW 
292.0 1,000 

293.0 3,000 

CW 
294.0 1,000 

295.0 3,000 

單位：[0.1%] 

 

*3) 轉動方向（No.302.0)的設定及電機的轉速方向 

參數 

No.302.0 

輸入模擬指令電壓 

正電壓 負電壓 

0 

  

1 

（初始值） 
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驅動器、電機通電前，請務必確認所有配線均已正確執行。  

 

 

參數正確設定後，始可進行試運轉。 
 

 

開始請先卸載所有機械系的連接，單獨以電機本體進行動作確

認。  

 

附制動器電機，請務必解除制動器後，再驅動電機。 
 

 

 
 

步驟 操作 

1 確認所有配線均正確執行。 

2 打開驅動器控制電源。 

3 打開驅動器主迴路電源。 

4 將模擬量轉矩速度限制(編號 152.0)設定為極小的數值(500[r/min]左右)。 

5 將用戶 I/O 連接器的 SVON 端子與 COM-短路，使伺服處於使能狀態。 

6 將模擬量轉矩速度限制(編號 152.0)設定為實測運轉的使用值。 

7 

以低電壓輸入模擬量轉矩指令電壓，使電機做低轉矩運轉。 

請確認電機轉速方向與設定方向一致。 

請確認調整輸入電壓的大小，可使電機轉矩産生變化。 

8 確認實際動作可安全進行後，請慢慢提高指令電壓，確認動作。 

進行試運轉前 

試運轉步驟 
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位置控制模式 
 

 

內部位置指令 

在內部位置指令模式下，進行定位運轉。在驅動器內部的點表中，預先設定數據，從上位控制裝

置等，以 I/O 輸入，設定點表編號。輸入起動信號時，會依照選擇的點表編號，執行定位運轉。 

 

定位運轉 

由 PLC 等上位控制裝置，依照 I/O 指令，進行定位運轉。 

使用搭載本産品的客戶裝置，進行原點復歸動作。 

使用 SERVO STUDIO 將動作模式記錄在驅動器的點表上。 

可以用 SERVO STUDIO，做定位動作的試運轉。 
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定位運轉步驟 

 

1、參數設定 

 
 

設定運轉模式。 

參數 No. 名稱 設定值 

2.0 控制模式 0（位置控制模式） 

3.0 指令模式 3（內部指令模式） 

9.0 操作模式 (*1) 
0（I/O 輸入時） 

1（SERVO STUDIO 時） 

642.0 
內部位置 

運轉模式 
0（點表） 

643.0 
內部位置 

溢出檢出 
1（使用溢出檢出功能）(初始值) 

644.0 
內部位置 

定位點編號輸出方式 

・I/O 分配為自定義 1 時，必須進行設定 (*2)。 

・I/O 分配為標準時，不需要設定。 

*1）驅動器電源投入時，設定為 0（I/O 操作）。 

僅能由 SERVO STUDIO 做設定，無法由設定面板進行設定。 

*2）可以設定定位動作完成時的定位編號輸出時序。定位編號的輸出形式，記載於時序圖最底下。 

例：定位點一覽表的設定，及定位點編號輸出時序圖 

定位點編號 運轉動作 停頓時間 

1 連續 0 

2 連續 0 

3 單一 （任意值） 

 

  

必要參數 
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2、定位點一覽表製作及試運轉 

要進行定位運轉，須設定定位點一覽表參數。設定由 SERVO STUDIO 來進行。 

 6-22 頁 定位點一覽表製作 

 

以用戶 I/O 進行操作之前，應以 SERVO STUDIO 確認設定好的定位點一覽表動作。 

 SERVO STUDIO 操作手冊 

 

 

3、以用戶 I/O 操作的方法 

以代表性的 5 個動作模式作參考。請配合使用狀態，參考定位點一覽表設定與時序圖，進行操

作。 

 6-28 頁 以用戶 I/O 操作的方法 

 

 

 

 
 

1. 以下情形，已起動的定位點一覽表動作將中斷、剩餘指令將被取消。 

・關閉驅動器。 

・執行偏差計數清除。 

・執行偏差計數清除，將緊急停止。 

 

2. 動作會依照定位運轉開始時的定位點一覽表的設定。在動作中變更的定位點一覽表設定，將

不反映到動作上。 

 

注意事項 
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製作點表 

在點表中設定以下項目。使用 SERVO STUDIO 編輯點表。點表製作完成後，設定、寫入驅動器中。 

 
 SERVO STUDIO 操作手冊 

 

 

 

項目 定位點編號 
單位 設定範圍 

[－] （不可變更） 

內容 

以 I/O 指令指定編號。在初始設定中，定位點編號 0 預設為原點復歸，因此，定位點一覽

表共有 15 個定位點。不使用原點復歸功能時，定位點編號 0 也可使用，則可設定 16 個

定位點。I/O 分配為自定義 1 時，定位點編號 0 的動作（No.646.3）設定為 1（點表動作）。 

 

項目 位置 
單位 設定範圍 

[指令 pulse] 
－1,073,741,823～ 

＋1,073,741,823 

內容 

指令方式選擇相對值時 

設定移動量。 

正值為 CCW 轉速，負值為 CW 轉速。 

指令方式選擇絕對值時 

設定目標位置。 

此數值會對應 ABS 位置指令值（狀態編號 74）。 

相關參數：No.643.0 

  

設定項目 
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項目 轉速 
單位 設定範圍 

[r/min] 1～最高轉速 

內容 
設定定位動作時的電機轉速。 

設定值請設定為所使用電機的最高轉速以下。 

 

項目 加速時間 
單位 設定範圍 

[ms/(1,000r/min)] 0～5,000 

內容 將伺服電機轉速由 0r/min 到 1,000r/min 的時間，設為伺服電機的加速時間。 

 

項目 減速時間 
單位 設定範圍 

[ms/(1,000r/min)] 0～5,000 

內容 將伺服電機轉速由 1,000r/min 到 0r/min 的時間，設為伺服電機的減速時間。 

 

項目 停頓時間 
單位 設定範圍 

[ms] 0～20,000 

內容 

等選擇的定位點編號定位完成後，設定檢出後的待機時間。 

經過停頓時間後的動作 

單一動作時：開啓 MEND。 

連續動作時：開始下一個定位點編號的動作。 

 

將運轉動作設定為「連續」、停頓時間設定為「0」，就會呈現出進入下一個定位點編號

時速度的連續性變化動作。 

停頓時間設為 0 時，各定位點編號的加速時間、減速時間，將自動套用選擇將正轉起動

PCSTART1 設定為開啓時的最初定位點編號設定值，之後的定位點編號加減速時間設定

值，會自動失效。 

 

 6-25 頁 定位結束 

 

項目 指令方式 
單位 設定範圍 

[－] 相對值、絕對值 

內容 
相對值：將位置設定值，當做目前位置到目標位置的移動量。 

絕對值：將位置設定值，當做目標位置。 
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項目 運轉動作 
單位 設定範圍 

[－] 單一、連續 

內容 

設定定位點一覽表的運轉動作。可執行連續定位動作和連續速度變更動作。 

 6-26 頁 有效/無效 

單一：本定位點編號完成後，不執行下一個定位點編號。 

例：將定位點編號 1、編號 2 設定為「單一」時 

 

 

連續：接續執行下一個定位點編號。 

例：設定運轉動作為「連續」、停頓時間為 1 以上的值（例如 3ms） 

依照各定位點，執行定位動作。判定定位完成後，在停頓時間內待機，再開始下

一個動作。 

 

例：將運轉動作設為「連續」、停頓時間設為 0 時，中間不會停止，轉速呈連續性變化。 
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項目 定位結束 
單位 設定範圍 

[編碼器 pulse] 0～32,767 

內容 

設定位置偏差閾值，用來判定定位結束。 

完成定位點編號指定動作後，若位置偏差在設定範圍內，則執行停頓時間待機。設定單

位為編碼器脈波單位。 

 

時序圖（定位結束、停頓時間） 
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項目 有效/無效 
單位 設定範圍 

[－] 有效、無效 

內容 

設定動作的有效、無效。 

有效：執行設定的定位點編號。 

無效：不執行某定位點編號、執行該定位點編號以下設定為有效的定位點編號。 

 

指定從設定為「無效」的定位點編號開始運轉時 

起動該定位點編號以下、第一個「有效」的定位點編號。 

執行過程中，含有「無效」定位點編號時 

自動不執行該定位點編號，改執行接下來的定位點編號中第一個設為「有效」的定

位點編號。 

在「連續」動作下，設定停頓時間為「0」時 

有效/無效設定為“有效”的前後兩個動作，其速度，呈現連續性變化。 

 

例：在以下設定中，指定定位點編號「1」，輸入起動信號時，定位點編號 2 的動作將不

執行，定位點編號 1 與 3 的動作，則會連續執行。 

 

定位點編號 運轉動作 停頓時間 有效/無效 

1 連續 0 有效 

2 連續 （任意） 無效 

3 單一 （任意） 有效 

 

 

重點 

在有效/無效設定中，請務必將最後一個設定為「有效」的定位點編號運轉動作，設定為

「單一」。 

設定為「有效」的最後定位點編號運轉動作，若設定為「連續」，動作完成後，動作完成

輸出 MEND 將維持 OFF 狀態，下一個動作無法起動。此時，請進行以下操作。 

以用戶 I/O 操作時 

關閉伺服，或輸入偏差計數清除。 

以 SERVO STUDIO 操作時 

關閉伺服，或點擊停止鍵。 
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驅動器、電機通電前，請務必確認所有配線均已正確執行。  

 

 

參數正確設定後，才可進行試運轉。 
 

 

開始請先卸載所有機械系的連接，單獨以電機本體進行動作確

認。  

 

附制動器電機，請務必解除制動器後，再驅動電機。 
 

 

試運轉 

 

以 SERVO STUDIO 確認製作完成的定位點一覽表動作。 

 
 SERVO STUDIO 操作手冊 

進行試運轉前 
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以用戶 I/O 操作的方法 

 

請參考代表性的 5 個動作模式例，設定定位點一覽表及時序圖。 

 

動作模式 參照對象 

單一定位 6-30 

連續定位 6-31 

連續速度變更 
同方向動作 6-32 

反方向動作 6-33 

觸碰 6-34 

 

 

操作步驟（輸入用戶 I/O 做定位動作時） 

步驟 內容 說明 

1 確認可否起動 確認 MEND 已經接通，若斷開時則待機。 

2 指定定位點編號 請於 PCSEL1～4 輸入起動定位點編號。 

3 起動定位動作 

輸入 PCSEL1～4，經過 10ms 以上，將 PCSTART1 從斷開狀

態轉變成接通狀態。依照指定的定位點編號設定，開始動作 

(*)。 

4 確認命令執行 
MEND 在斷開前，維持待機，在斷開後，請將 PCSTART1 恢

復為斷開狀態。 

5 確認動作完成 
請用 MEND，確認動作命令執行完成。 

MEND 由斷開狀態恢復為接通狀態，即為動作完成。 

*）請參考動作範例仲介紹的時序圖，操作用戶 I/O。 
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時序圖的看法 

請用以下的單一動作時序圖為例，製作各動作的定位點一覽表。 

 

點表設定例（單一動作） 
No. 位置 轉速 

[r/min] 

加速時間 

[ms] 

減速時間 

[ms] 

停頓時間 

[ms] 

指令方式 運轉速作 定位結束 

[PULSE] 

有效/無效 

1 5,000 300 100 150 1 相對值 單一 (任意) 有效 

 

 
 

 

*1）以用戶 I/O 輸出 MEND/T-LIMIT 確認動作完成 MEND 時，請通過參數設定並使 TLSEL1 為斷開來關閉

T-LIMIT 的輸出。 

4 連接 用戶 I/O 
*2）MEND 輸出，隨著伺服斷開而斷開。 

*3）MEND 輸出斷開時，PCSTART1 輸入會被忽略。 

*4）在用戶 I/O 設定為，自定義 1 時有效。 

定位點編號輸出，會照 PCSTART1 輸入時的「定位點編號輸出方式(編號 644.0)」的設定。 

*5）在動作中變更定位點一覽表設定，將不會反映在動作上。 

*6）開始時間因條件而異。 
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定位點一覽表運轉動作，設定為「單一」時， 

選擇的定位點編號動作完成時，電機動作將停止。 

                                             
                                           

 

 

 

 

點表設定例（單一定位運轉） 
No. 位置 轉速 

[r/min] 

加速時間 

[ms] 

減速時間 

[ms] 

停頓時間 

[ms] 

指令方式 運轉動作 定位結束 

[PULSE] 

有效/無效 

1 5,000 300 100 150 100 絕對值 單一 20 有效 

2 3,000 200 100 100 50 相對值 單一 20 有效 

 

 

 

 

動作例 單一定位 
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本項運轉，是依定位點編號步驟，連續進行多個定位動 

作。 

將設為有效的定位點編號運轉動作，設定為「連續」，選 

擇第一個定位點編號，將正轉起動 PCSTART1 接通。 

請將停頓時間，設定為 1 以上的值，進行本項運轉。 

                 
  

點表設定例（連續定位運轉） 
No. 位置 轉速 

[r/min] 

加速時間 

[ms] 

減速時間 

[ms] 

停頓時間 

[ms] 

指令方式 運轉動作 定位結束 

[PULSE] 

有效/無效 

1 5,000 300 100 150 100 絕對值 連續 20 有效 

2 -6,000 200 100 100 50 相對值 單一 20 有效 

設定為有效的最後一個定位點編號運轉動作，請務必設定為「單一」。 

各定位點編號的加速時間、減速時間，將自動套用選擇正轉起動 PCSTART1 接通時的最初定位點編號設定

值，之後的定位點編號設定值，會自動失效。 

 

 

 

動作例 連續定位 
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本項運轉，是讓多個定位點，依照編號步驟，進行連續 

動作。各定位點間不停止，轉速呈現連續性變化。連續 

動作會進行到運轉動作設定為「單一」的定位點編號為 

止。 

將設為有效的定位點編號運轉動作設定為「連續」，選擇 

第一個定位點編號，將正轉起動 PCSTART1 接通。 

請將停頓時間設定為 0，以進行本項運轉。 

        
 

點表設定例（連續速度變更運轉，同方向） 
No. 位置 轉速 

[r/min] 

加速時間 

[ms] 

減速時間 

[ms] 

停頓時間 

[ms] 

指令方式 運轉動作 定位結束 

[PULSE] 

有效/無效 

1 5,000 200 100 200 ０ 相對值 連續 20 有效 

2 3,000 300 (無效) (無效) ０ 相對值 連續 20 有效 

3 2,000 100 (無效) (無效) 20 相對值 單一 20 有效 

設定為有效的最後定位點編號運轉動作，請務必設定為「單一」。 

停頓時間設為 0 時，各定位點編號的加速時間、減速時間，將自動套用正轉起動 PCSTART1 設定為開啓時

的最初定位點編號設定值，之後的定位點編號加減速時間設定值，會自動無效。 

 

  

動作例 連續速度變更（同方向定位時） 
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本項運轉，是讓多個定位點，依照編號步驟，進行連續 

動作。各定位點間不停止，轉速呈現連續性變化。連續 

動作會進行到運轉動作設定為「單一」的定位點編號為 

止。 

將設為有效的定位點編號運轉動作設定為「連續」，選擇 

第一個定位點編號，將正轉起動 PCSTART1 接通。請將停 

頓時間設定為 0，以進行本項運轉。 

          

                                        
 

點表設定例（連續速度變更運轉，反轉） 
No. 位置 轉速 

[r/min] 

加速時間 

[ms] 

減速時間 

[ms] 

停頓時間 

[ms] 

指令方式 運轉動作 定位結束 

[PULSE] 

有效/無效 

1 5,000 300 100 200 0 相對值 連續 20 有效 

2 3,000 200 (無效) (無效) 0 相對值 連續 20 有效 

3 -4,000 100 (無效) (無效) 20 相對值 單一 20 有效 

設定為有效的最後定位點編號運轉動作，請務必設定為「單一」。 

各定位點編號的加速時間、減速時間，將自動套用正轉起動 PCSTART1 設定為接通時的最初定位點編號設

定值，之後的定位點編號設定值，會自動無效。 

 

  

動作例 連續速度變更（反方向定位時） 
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本項運轉，會以高速移動到工件近處，變更速度及轉矩後，再向工件觸碰。 

本項運轉，僅在用戶 I/O 設為自定義 I/O 設定時才可使用。 

 

 

設定以下參數。 

 

名稱 設定、說明 參數 No. 

共通   

轉矩指令限制 

切換 設定為 1（使用）。 144.0 

值 1 
設定高速接近工件的動作、離開工件的動作的轉矩

限制值。 
147.0 

值 2 設定觸碰工件時的轉矩限制值。 148.0 

轉矩限制中輸出 
設定為 2（轉矩指令限制值 2（參數 No.148.0）：限

制中。 
144.1 

異常檢出   

位置偏差 

過大檢出 

切換 設定是否進行位置偏差異常檢出。 65.0 

值 
使用位置偏差異常檢出時，請設定大於觸碰到工件

動作的目標位置間距離的值。 
87.0 

延遲時間 

設定從超出位置偏差異常檢出值（參數 No.87.0）

的設定值時，到發送位置偏差異常信號為止的時

間。 

89.0 

速度偏差 

異常檢出 

切換 設定是否進行速度偏差異常檢出。 65.1 

值 
速度偏差超過設定檢出值以上時，檢出速度偏差

異常。 
90.0 

延遲時間 
使用速度偏差異常檢出時，請設定大於觸碰中指令

速度的值。 
91.0 

內部位置   

定位點一覽表 

定位點編號輸出方式 
設定為 2（各定位點動作開始時） 644.0 

 

  

動作例 觸碰 
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以下為定位點一覽表設定例，定位點編號 1 為高速接近工件的動作；定位點編號 2 為觸碰動作；

定位點編號 3 為離開工件的動作。 

 

 

點表設定例（觸碰動作） 
No. 位置 轉速 

[r/min] 

加速時間 

[ms] 

減速時間 

[ms] 

停頓時間 

[ms] 

指令方式 運轉動作 定位結束 

[PULSE] 

有效/無效 

1 （P1） （V1） (A1) (D1) 0 絕對值 連續 0 有效 

2 （P2） （V2） (無效) (無效) (無效) 絕對值 單一 0 有效 

3 （P3） （V3） (A3) (D3) (任意值) 絕對值 單一 (任意值) 有效 

P1：高速接近工件位置 

V1：接近工件的速度 

P2：比工件深的位置 

V2：向工件觸碰的速度 
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操作步驟（觸碰動作） 

步驟 內容 說明 

1 確認可否起動 

TLSEL1 設為開啓，選擇轉矩限制值 1 做為轉矩限制值。確

認 MEND/T-LIMIT 關閉，開啓時維持待機。 

 6-26 頁 有效/無效 

2 指定定位點編號 
在 PCSEL1～3 輸入接近工件動作的定位點編號（本範例中為

編號 1）。 

3 定位點一覽表動作起動 
輸入 PCSEL1～3，經過 10ms 以上，將 PCSTART1 由斷開狀

態轉化為接通狀態。依照指定定位點編號的設定，開始動作。 

4 確認命令執行 
MEND/T-LIMIT 斷開狀態前維持待機，斷開後，PCSTART1 恢

復為斷開狀態。 

5 
確認開始定位點編號及

變更轉矩限制值 

請由 PM1～3 確認開始的定位點編號。輸出觸碰動作的定位

點編號（本範例中為編號 2）後，將 TLSEL1 接通，選擇轉矩

限制值 2 做為轉矩限制值。 

6 確認轉矩限制狀態 由 MEND/T-LIMIT 確認轉矩限制狀態，接通前維持待機。 

7 清除位置偏差 

從 MEND/T-LIMIT 接通開始，經過希望的觸碰時間後，將

RESET/PCLR 接通，執行偏差計數清除。輸入 RESET/PCLR

經過 25ms 以上，將 RESET/PCLR 恢復為斷開。 

8 確認可否起動 
將 TLSEL1 斷開，轉矩限制值選擇為轉矩指令限制值 1。請

確認 MEND/T-LIMIT 處於接通狀態。 

9 指定定位點編號 
在 PCSEL1～3 中輸入離開工件動作的定位點編號（本範例中

為編號 3）。 

10 定位點一覽表動作起動 

輸入 PCSEL1～3 經過 10ms 以上，將 PCSTART1 由斷開狀態

改為接通狀態。依照指定定位點一覽表編號的設定，開始動

作。 

11 確認命令執行 
到 MEND/T-LIMIT 斷開前維持待機，斷開後，將 PCSTART1

恢復為斷開。 

12 確認動作完成 
請以MEND/T-LIMIT確認動作指令執行完成。MEND/T-LIMIT

由斷開變為接通時，即為動作完成。 
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原點復歸 

 

原點復歸是為了讓驅動器內指令上的坐標與機械坐標一致所做的運轉。使用驅動器內的定位功

能時，請依需要執行原點復歸。 

使用增量式系統時 

投入電源後，每次均須進行原點復歸。 

使用絕對式系統時 

以電池備份方式備份編碼器數據。操作時若曾進行原點復歸，切斷控制電源後，不必做重啓

電源時的原點復歸。 

 

 9 資料 絕對式系統 

 

■原點復歸的種類 

有①任意位置、②觸碰（擋塊）、③原點傳感器（*1）。 

每個動作均可選擇是否以編碼器 Z 相為基準。 

參考原點復歸動作模式，決定出設定參數。 

動作模式 參照對象 

任意位置 6-43 

觸碰（擋塊） 6-45 

原點傳感器（DOG） 6-47 

■原點復歸的方法 

可選擇用戶 I/O 輸入的方法 (*1)或，SERVO STUDIO 的方法執行。 

*1) 通過原點傳感器進行原點復歸時，請使用用戶 I/O 輸入。使用 SERVO STUDIO 無法通過原點傳感器進行原

點位。 

 

 

 
 

設定運轉模式。 

參數 No. 名稱 設定值 

2.0 控制模式 0（位置控制模式） 

3.0 指令模式 3（內部指令模式） 

9.0 操作模式 (*2) 
0（I/O 輸入） 

1（SERVO STUDIO） 

642.0 
內部位置 

運轉模式 
0（點表） 

*2）操作模式選擇，在投入驅動器電源時，會設定為 I/O。設定面板上無法顯示、設定。以 SERVO STUDIO 變更

設定時，請用 SERVO STUDIO 變更為“I/O”。 

  

必要參數 
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步驟 內容 說明 

1 
設定原點復歸動作相關

參數 

分別設定原點復歸速度、原點復歸爬行速度、原點復歸加減

速時間參數。 

2 確認原點復歸可否起動 確認 MEND 處於斷開狀態。處於斷開狀態時維持待機。 

3 
指定定位點編號 

（僅限標準 I/O 設定） 

將 PCSEL1..4 全部處於斷開狀態，並指定定位點編號 0。 

I/O 分配為自定義 I/O 設定時，則不需要。 

4 原點復歸動作起動 

請確認在伺服 ON 狀態下，MEND 為接通，再起動原點復歸。

伺服 ON 中、MEND 為斷開的話，將不接受起動指令。 

 

I/O 分配為標準 I/O 設定時 

使 PCSART1 處於接通狀態。 

（步驟 3 經過 10ms 以上） 

 

I/O 分配為自定義 I/O 設定時 

使 HOME 處於接通狀態。 

（步驟 3 經過 10ms 以上） 

5 確認命令執行 
MEND 斷開前維持待機。 

確認 MEND 斷開後，使 PCSTART1 或 HOME 處於斷開狀態。 

6 確認動作結束 
以 MEND 確認動作命令執行結束。 

MEND 由斷開恢復到接通狀態時，表示動作結束。 

7 確認原點復歸結束 
確認動作完成後，以 HEND 確認原點復歸完成。HEND 處於

接通狀態的話，表示原點復歸結束。 

 

  

以用戶 I/O輸入進行原點復歸 
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 SERVO STUDIO 操作手冊 

 

  

以 SERVO STUDIO進行原點復歸 
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將原點 DOG 前端當做原點基準信號，進行原點復歸時 

請在機械端配置原點 DOG。此外，請設定「原點復歸移動方向（No.646.0）」的方向為從原點

DOG 跟前向原點 DOG 的前端的方向。若將原點復歸方向指定為遠離原點 DOG 的方向，有撞

上機械端的危險。 

 

參數 No.646.0＝0（0FF 狀態下檢出原點 DOG）時 

 
 

參數 No.646.0=1（0N 狀態下檢出原點 DOG）時 

 

 

變更指令分倍頻時 

保存參數、重啓電源後，請再度執行原點復歸。 

 

使用編碼器 Z 相進行原點復歸時 

請不要將 Z 相檢出開始位置設計到鄰近電機的 Z 相。Z 相的檢出位置可能有偏差。Z 相的位

置，可以通過「編碼器單圈角度數據」狀態值為 0 的位置進行確認。 

 

原點復歸中，伴隨動作出現以下狀態時 

原點復歸中斷，形成原點復歸未完成狀態。 

・伺服 OFF。 

・執行偏差計數清除。一執行偏差計數清除，就會緊急停止。 

・輸入驅動禁止，執行偏差計數清除。 

 

  

注意事項 
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例) 在用戶 I/O 使用原點 DOG 前端的原點復歸 

 

 

 

*1) 以用戶 I/O 輸出 MEND/T-LIMIT 確認動作完成 MEND 時，請先通過參數設定以及使 TESEL1 斷開來關閉 T-

LIMIT 的輸出。 

*2) 開始動作時間因條件而異。 

  

時序圖 
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原點復歸的種類 

 

原點復歸由粗動作及微動作組成。以參數設定的組合，選擇動作模式。 

 原點復歸 ＝ 粗動作 ＋ 微動作  
 

粗動作 

檢出擋塊或 DOG 的動作。檢出後再進行微動作，使其更精確地移動至原點位置。 

 

微動作 

擋塊或 DOG 等 基準信號檢出後，進行更高精度向原點位置移動的動作。以下列 5 個動作

進行微動作。 

・ Z 相檢出動作 

・ Z 相無效化距離移動 

・ 基準信號檢出後的原點位移動作 

・ DOG 再檢出動作 

・ DOG 再檢出後動作 

 

 

動作形式的看法 
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以起點位置為基準做原點復歸。 

 

本項原點復歸，是以手動方式將機械移動到希望的原點位置，用於不啓動伺服 ON 狀態下設定原

點時。此外，也可用於不使用擋塊和 DOG、僅用編碼器 Z 相檢出的原點復歸。此項原點復歸，

不進行粗動作。 

 

 

設定以下相關參數 

分類 名稱 參數 No. 

全體動作 

原點基準信號選擇 

（任意位置/擋塊/DOG） 
645.0 (*) 

移動方向 646.0 

加減速時間 

（粗動作速度與微動作速度共通） 
650.0 

原點位置數據 653.0 

微動作 

微動作切換 647.1 (*) 

編碼器 Z 相選擇 645.1 (*) 

Z 相無效化距離 657.0 (*) 

微動作速度 649.0 

原點移動量 

（基準信號及 Z 相檢出後移動量） 
651.0 

共通 

內部位置 定位編號 0 的動作 646.3 

原點復歸 轉矩指令限制 切換 647.0 

原點復歸 超出時間限制 切換 646.2 

原點復歸 超出時間限制 時間 659.0 
*) 決定原點復歸模式的參數 

 

 

 

 

 

 

請參考模式 1～6，選擇希望的動作，設定參數。 

  

以任意位置為基準的原點復歸（No.645.0=0） 
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以擋塊為基準的原點復歸。 

 

本項原點復歸，是用在電機驅動後，以觸碰擋塊位置為基準，將之設為原點時。 

檢出出對擋塊的觸碰之後，可設定為①將擋塊位置當做原點，②將編碼器 Z 相當做原點，③把

從擋塊或 Z 相偏移的任意位置當做原點等。 

 

 

設定以下相關參數。 

分類 名稱 參數 No. 

全體動作 

原點基準信號選擇 

（任意位置/擋塊/DOG） 
645.0 (*) 

移動方向 646.0 

加減速時間 

（粗動作速度與微動作速度共通） 
650.0 

原點位置數據 653.0 

粗動作 

粗動作速度 648.0 

擋塊觸碰檢出時間 655.0 

轉矩指令限制值 656.0 

微動作 

微動作切換 647.1 (*) 

編碼器 Z 相選擇 645.1 (*) 

Z 相無效化距離 657.0 (*) 

微動作速度 649.0 

原點移動量 

（基準信號及 Z 相檢出後移動量） 
651.0 

共通 

內部位置 點表 數值編號 0 的動作 646.3 

原點復歸 轉矩指令限制 切換 647.0 

原點復歸 超出時間限制 切換 646.2 

原點復歸 超出時間限制 時間 659.0 
*) 決定原點復歸模式的參數 

 

 

 

請參考模式 7～12，選擇希望的動作，設定參數。 

  

以觸碰（擋塊）為基準的原點復歸（No.645.0=1） 
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以原點傳感器（DOG）為基準的原點復歸。 

 在 DOG 檢出後，不對 DOG 前端做再檢出 

 

本項原點復歸，是用在電機驅動後，以通過 DOG 的位置為基準，將之設為原點時。 

檢出 DOG 通過後，可設定為①將 DOG 位置當做原點；②將編碼器 Z 相當做原點；③把從 DOG

或 Z 相偏移的任意位置當做原點等。 

 

 

設定以下相關參數。 

分類 名稱 參數 No. 

全體動作 

原點基準信號選擇 

（任意位置/擋塊/DOG） 
645.0 (*) 

移動方向 646.0 

加減速時間 

（粗動作速度與微動作速度共通） 
650.0 

原點位置數據 653.0 

粗動作 
原點 DOG 輸入極性 646.1 

粗動作速度 648.0 

微動作 

微動作切換 647.1 (*) 

編碼器 Z 相選擇 645.1 (*) 

Z 相無效化距離 657.0 (*) 

原點 DOG 再偵測動作 645.3 (*) 

微動作速度 649.0 

原點移動量 

（基準信號及 Z 相檢出後移動量） 
651.0 

共通 

內部位置 點表 數值編號 0 的動作 646.3 

原點復歸 轉矩指令限制 切換 647.0 

原點復歸 超出時間限制 切換 646.2 

原點復歸 超出時間限制 時間 659.0 
*) 決定原點復歸模式的參數 

 

 

 

請參考模式 13～18，選擇希望的動作，設定參數。 

  

以原點傳感器為基準的原點復歸（無 DOG再檢出）（No.645.0=2, No.645.3=0） 



 

 ― SD 系列使用說明書 ― 6-51 
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以原點 DOG 為基準的原點復歸。 

 在 DOG 檢出後，針對 DOG 前端做再檢出 

 

本項原點復歸，是用在電機驅動後，以通過 DOG 的位置為基準，將之設為原點時。 

檢出 DOG 通過後，可設定為①將 DOG 位置當做原點；②將編碼器 Z 相當做原點；③把從 DOG

或 Z 相偏移的任意位置當做原點等。 

 

 

設定以下相關參數。 

分類 名稱 參數 No. 

全體動作 

原點基準信號選擇 

（任意位置/擋塊/DOG） 
645.0 (*) 

移動方向 646.0 

加減速時間 

（粗動作速度與微動作速度共通） 
650.0 

原點位置數據 653.0 

粗動作 
原點 DOG 輸入極性 646.1 

粗動作速度 648.0 

微動作 

微動作切換 647.1 (*) 

編碼器 Z 相選擇 645.1 (*) 

Z 相無效化距離 657.0 (*) 

原點 DOG 再偵測動作 645.3 (*) 

微動作速度 649.0 

原點移動量 

（基準信號及 Z 相檢出後移動量） 
651.0 

共通 

內部位置 點表 數值編號 0 的動作 646.3 

原點復歸 轉矩指令限制 切換 647.0 

原點復歸 超出時間限制 切換 646.2 

原點復歸 超出時間限制 時間 659.0 
*) 決定原點復歸模式的參數 

 

 

 

請參考模式 19～24，選擇希望的動作，設定參數。 

以原點傳感器為基準的原點復歸（有 DOG再檢出）（No.645.0=2, No.645.3=1） 



 

 ― SD 系列使用說明書 ― 6-53 
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前言 
 

概要 

 

為了讓來自上位控制裝置的指令，能夠確實的控制電機、充分發揮裝置性能，故進行驅動器的

調整。 

SD3 系列的位置控制，是通過模型匹配的二自由度控制。經由這個方式，可以調整獨立的指令

應答性和幹擾應答性，可以實現不損害裝置穩定性進行調整。 

若能適當的設定裝置慣量比，則可得不發生過衝與負過衝的伺服系統。 

SD3 系列的應答模式，有兩個截止頻率，分別為（控制第 1 增益）及（控制第 2 增益）。 

 

 

 
位置控制的應答模式及 2 個截止頻率 

 

記號 效果 

ω1 
整定時的應答性 

數值大，整定時（指令完成後）的位置偏差就小。 

ω2 
動作時的應答性 

數值大，動作時（指令中）的位置偏差就小。 

FF1 
對ω1 的指令補償 

數值高，ω1 的應答就提高。 

FF2 
對ω2 的指令補償 

數值高，ω2 的應答就提高。 

 

控制要素 SD3 系列 傳統型 P-PI 控制 

位置環增益  Kp 

速度環增益  Kv 
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控制增益組合與慣量條件 

 

控制增益組合 

使用按照控制模式別預先準備的參數組，比較容易調整(*)。 

控制模式 參數組 

位置控制模式 控制第 1 增益、控制第 2 增益、積分增益 

速度控制模式 控制第 1 增益、積分增益 

*） 轉矩指令低通濾波器自動設定（No.160.2）的設定值為 1 時（自動設定開啓），轉矩指令低通濾波器的設定

值也會包含在增益組合中。 

 

 

 

慣量條件 

SD3 系列具有可廣泛對應多樣裝置的 3 種應答模式。請在不同的控制第 1 增益與控制第 2 增益的

比的 3 種應答模式中，選擇適合裝置的穩定性及收斂性的模式。 
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控制系統方塊圖 
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調整的種類 

 

 

種類 概要 

快速調整 

 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

(  ） 

僅限於位置控制模式 

根據慣量比的自動推定值，控制增益組合也同時進行相應的自

動調整，進行不至於由於慣量比和增益組合的不匹配而導致發

生噪音的調整。 

 

  
7-10 頁  使用 SERVO STUDIO

的方法 

7-18 頁  使用設定面板的方法 

自動調整 

 
・驅動器版本 4.0.0.0～ 

(  ） 

速度控制模式 

 

・驅動器版本 4.0.0.0 以前 

(  ） 

根據裝置選擇控制增益組合，進行慣量比自動推定。 

 

  
7-11 頁  使用 SERVO STUDIO

的方法 

7-19 頁  使用設定面板的方法 

最終調整 

可以對調整參數進行個別調整。在快速調整、自動調整實施之後

使用。為了使裝置的性能達到最佳，可以提高響應性，或者減少

整定時間，自由地實施調整。 

 

  
7-12 頁  使用 SERVO STUDIO

的方法 

 

補充）在 SERVO STUDIO 上可確認驅動器版本 

 SERVO STUDIO 操作手冊 
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調整順序 
 

 

 

務必先做好危險防止措施、立即停止措施、衝擊減輕措施等安

全對策，再進行調整。 

 

 

進行調整時，伺服電機的運轉，請從低於實際動作加減速的條

件開始。充分確保安全之後，再慢慢提快加/減速，每次進行調

整時都請這樣做。 

 

在使用 SERVO STUDIO 調整的過程中，請不要操作設定面

板。 

 

在使用設定面板調整的過程中，請不要操作 SERVO 

STUDIO。 
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調整順序及操作方法 
 

設定參數，以發揮驅動器的功能及特性。參數設定錯誤時，有可能發生無法預期的動作、造成

事故，因此，請在充分理解本使用說明書的前提下，設定適合客戶的運轉條件。 

 

步驟 操作 

1 請確認所有配線均正確執行。 

2 打開驅動器控制電源。 

3 打開驅動器主電路電源。 

4 請將驅動器的 SVON 輸入設為開啓狀態，使電機勵磁。（將 SVON 連接到 COM−） 

5 請依照來自上位控制裝置的指令脈波，以低速使電機運轉。 

6 

請用選用下列方法，進行調整。 

 

使用設定軟件 SERVO STUDIO 進行調整。 

請安裝到電腦（客戶準備的上），再行使用。 

 

使用驅動器正面的設定面板，進行調整。 

 

 

 

以下情形，會造成無法進行適當的快速調整或自動調整。 

・慣量比不足 3 倍，或者 20 倍以上時 (*1) 

・負載慣量變動時 

・機械剛性極低時 

・存在背隙等非線性特性時 

・低速時(800r/min 以下) (*2) 

・加減速緩慢時（(2,000r/min)/s 左右） 

・轉矩過大或過小時 

此時，請根據計算值等手動設定慣量比。 

 

*1）驅動器版本 4.0.0.0 以後，對於連接極端大的負載慣量，可以用參數 No.106.0 設定慣量比的上限值 

*2）即使驅動器版本 4.0.0.0 以後，在 300r/min 以下的場合也有可能發生不能實施適當的調整的情況。 
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使用 SERVO STUDIO 的方法（快速調整） 

僅限於位置控制模式 

 

快速調整是根據慣量比的自動推定值。控制增益組合也同時進行相應的自動調整，進行不至於由於

慣量比和增益組合的不匹配而導致發生噪音的調整。 

 

 

 
 7-12 頁  最終調整 

 
*1）負載極端大的場合可能會出現發振的情況。這種情況下將參數 No.121.0 的值設定小一點。 
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使用 SERVO STUDIO 的方法（自動調整） 

 

 

 

*1 僅位置控制。 

*2 控制增益組合，先偏低設定、再開始調整時，應調整到不會發生噪音和振動。 
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使用 SERVO STUDIO 的方法（最終調整） 
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SERVO STUDIO 個別操作方法 

 

 

 直接輸入慣量比 

 寫入驅動器 
 

 

 
 
*1）慣量條件的設定 

“1･･･重”   慣量比 10 倍以上、或加速減速時間 0.1s 以上。 

“2･･･標準” 慣量比 10 倍以下、或加速減速時間 0.1s 以下。 

“3･･･輕”   慣量比 1 倍以下、或快加減速。 

  

操作 1A 

操作 3 
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 自動調整慣量比 

 寫入驅動器 

 

 
*1）慣量條件的設定 

“1･･･重”   慣量比 10 倍以上、或加速減速時間 0.1s 以上。 

“2･･･標準” 慣量比 10 倍以下、或加速減速時間 0.1s 以下。 

“3･･･輕”   慣量比 1 倍以下、或快加減速。 

 
*2）確認顯示的〔推定值〕的慣量比穩定之後，按下〔停止〕鍵。 

 

 

 

請務必點擊〔停止〕鍵，完成自動調整。 

維持在自動調整狀態下，開始微調整

模式或個別調整的話，慣量比會變

化，導致調整困難。 

  

操作 1B 

操作 3 
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 提高控制增益組合 

 寫入驅動器（動作 OK 時） 
 

 

 

 

  

操作 2 

操作 3 
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 變更控制增益組合、控制等級 

 變更第 1 增益 FF 補償 

 變更積分增益 

 寫入驅動器 
 

 
（畫面為 SERVO STUDIO ver3.1.2.0～） 

  

操作 4 

操作 5 

操作 6 

操作 7 
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 以波形監測確認 

 

請通過測試運轉或外部指令輸入，確認電機動作。 

請重複一小節的往返動作。 

 

 

（畫面為 SERVO STUDIO ver3.1.2.0～） 

SERVO STUDIO 操作手冊 

 

確認 
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使用設定面板的方法（快速調整） 

僅位置控制模式 

 

快速調整是根據慣量比的自動推定值。控制增益組合也同時進行相應的自動調整，進行不至於由於

慣量比和增益組合的不匹配而導致發生噪音的調整。 

 

 
使用 SERVO STUDIO 的波形監視器，可以進行更好的優化調整。 
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使用設定面板的方法（自動調整） 

 

 

 

*1） 僅位置控制。 

*2） 控制增益組合先做最低設定，開始調整時，應調整到不會發生伴隨噪音的振動。 

*3） 請通過外部指令輸入，確認電機動作。請重複一小節的往返動作。 
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設定面板個別操作方法 

 

 直接輸入慣量比的方法 

 

 

  

操作 1A、操作 2、確認 
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 自動調整慣量比的方法 

 

操作 1B、操作 2、確認 
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調整參數 
 

調整 

 

慣量條件 

（僅限位置控制模式：No.113.1） 

 

效果 
為了讓調整容易進行，請選擇適合裝置的慣量條件。用選擇的慣量條件，決

定控制第 1 增益與控制第 2 增益的組合比例。 

注意 穩定性與收斂性為無法兩全的關係。 

調整訣竅 請依照裝置的負載和剛性，決定要重視穩定性或是收斂性。 

 

參數 

No.113.1 
用途 效果 

1 
負載重、負載變動大的裝置 

機械手臂等 

 

2 (*) 
（中間設定） 

一般搬運機械等 

3 

負載輕的裝置 

剛性低的裝置 

高速動作、需要整定的裝置等 

*工廠出貨時設定 

 

因慣量條件設定產生的位置偏差收斂特性差異 
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控制增益組合 

（位置控置模式：No.113.0、速度控制模式：No.129.0） 

 

效果 

是一種可將調整的一組參數一同變更為默認值的參數。 (*1) 

設定值較大時，對指令的應答性較好。動作時的位置偏差較小、整定時間較短、

控制剛性較大。為比較堅硬的控制。 

 

控制增益組合 參數組 

No.113.0 

(位置控制模式) 

控制等級 No.114.0 

控制第 1 增益 No.115.0 

控制第 2 增益 No.116.0 

積分增益 No.119.0 

轉矩指令低通濾波器時間常數 (*2) No.162.0 

No.129.0  

(速度控制模式) 

控制等級 No.130.0 

控制第 1 增益 No.131.0 

積分增益 No.133.0 

轉矩指令低通濾波器時間常數 (*2) No.162.0 

注意 設定值過大，會發生噪音。請在不會發生噪音的範圍內進行調整。 

調整訣竅 

・開始先將設定值設為 5，確定慣量比。 

・之後，請一邊確認動作、一邊緩緩的調大設定值。 

出現噪音時，請使用陷波濾波器，或者提高低通濾時間常數的設定值。 

 7-38 頁 轉矩指令陷波濾波器 

 7-39 頁 轉矩指令低通濾波器 

*1) SERVO STUDIO 版本 3.1.2.0 以後，控制增益組合被成組化時參數用綠色顯示。 

 

*2) 轉矩指令低通濾波器自動設定(No.160.2)：1（開啓自動設定）時 

 

設定 (*1,2) 指令應答性 剛性 整定時間 噪音發生 

 5 慢 低 長 不容易 

10 
↑ 

↓ 

↑ 

↓ 

↑ 

↓ 

↑ 

↓ 
15 (*3) 

20 

30 快 高 短 容易 
*1) 在 SERVO STUDIO 的【調整】介面頁，按下「詳細設定」，則可設定 5,6,7,8…到 45 為止。 

*2) 在慣量條件(No.113.1)：0（與固件版本 2.0.4.0 以前互換）時，設定範圍為 1～46。 

*3) 工廠出貨時設定。 
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切換調整模式 

（No.110.0） 
 

效果 選擇負載慣量的動作方向、有無偏負載。 

 

參數 

No.110.0 
模式 用途 

1 (*1) 標準模式 水準軸等無偏負載時 

2 (*2) 偏負載模式 (*3) 有重力等偏負載時 

 

*1）  工廠出貨時設定 

*2）  工廠出貨時設定 

*3）  即使無偏負載的場合（水準軸動作）也使用偏負載模式。 

 

 

 

調整項目 

（No.110.1） 

 

效果 選擇以調整推定的項目。 

 

參數 

No.110.1 
慣量比 阻尼比 

0 (*) 不推定 
不推定 

1 
推定 

2 推定 

*) 工廠出貨時設定 
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最終調整 

快速調整、或自動調整後，請依照需要，以 SERVO STUDIO 的波形監測進行調整。 

 

慣量比 

（No.102.0） 

 

效果 設定負載慣量相對於電機轉子慣量的比值。 

注意 

針對裝置做不適當的設定會成為產生以及振動的原因。 

設定範圍根據驅動器版本。 

4.0.0.0 以降：100～10,000 

4.0.0.0 以前：100～ 3,000 

為了設定出對慣量比最適合的增益，盡可能將慣量比設成正確值是最理想

的。 

調整的訣竅 

調整由設定正確慣量比開始。設定正確慣量比的話，調整較容易進行。 

限制快速調整或自動調整中自動設定的慣量比的上限值（No.106.0）。在慣量

比推定值超出上限值的場合，首先使用陷波濾波器抑制振動和噪音之後，再

手動輸入推定值進行設定。 

 

 
選擇最適合的慣量條件，將控制增益組合(No.113.0、No.129.0)設為 5，進行

自動調整。 

整定時若有振動，進行制振調整後，再次調整。此時，必須以可推定慣量比

的條件進行動作，因此，建議以試運轉做推定。 

 

慣量比： 

表示對應電機軸慣量力矩的負載慣量力矩比。 

SD3 系列的慣量比，包含電機轉子慣量值（＝100％）。 

例：慣量比 200％ ･･･ 電機轉子慣量 100％＋輸出軸負載 100％ 

慣量比 1100％ ･･･ 電機轉子慣量 100％＋輸出軸負載 1000％ 
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控制等級 

（位置控制模式：No.114.0、速度控制模式：No.130.0) 

 可能使用。 

 不使用。 

 

效果 

控制等級是一種設置並變更控制第 1 增益與控制第 2 增益（僅限位置控制模

式）的參數。 

控制等級 參數組 

No.114.0 

（位置控制模式） 

控制第 1 增益 No.115.0 

控制第 2 增益 No.116.0 

No.130.0 

（速度控制模式） 
控制第 1 增益 No.131.0 

設定值較大時，對指令的應答性較好。動作時的位置偏差較小、整定時間較

短、控制剛性較大。是較好的控制。 

注意 
•提高控制等級時，會產生噪音。請在不會發生噪音的範圍內進行調整。 

•設定控制等級，則控制增益組合(No.113.0)會被解除設定。 

調整訣竅 確定慣量比後，緩緩調大設定值，提升應答性，並縮短整定時間。 

 

設定 (*1,2) 指令應答性 剛性 整定時間 噪音發生 

 5 慢 低 長 不容易 

10 
↑ 

↓ 

↑ 

↓ 

↑ 

↓ 

↑ 

↓ 
15 (*3) 

20 

30 快 高 短 容易 
*1) 在 SERVO STUDIO 的【調整】介面頁，按下「詳細設定」，則可設定 5,6,7,8…到 45 為止。 

*2) 在慣量條件(No.113.1)：0（與固件版本 2.0.4.0 以前互換）時，設定範圍為 1～46。 

*3) 工廠出貨時設定。 

 

 

位置偏差收斂特性的差異  
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位置控制模式 控制第 1 增益 

（No.115.0） 

 

效果 
將控制第 1 增益調大，具有縮小指令變為 0 之後的位置偏差的效果。整定

時，位置偏差的收斂不好時，請調大此參數。 

注意 
・請設定控制第 2 增益(No116.0)的設定值以下的值。 

・本項參數，在變更控制增益組合或控制等級時，會自動變更為默認值。 

調整訣竅 

即使提高控制增益組合或控制等級，位置偏差的收斂仍然不好時；或是噪音

變大、控制增益組合和控制等級無法提高時，將此值調大，可以縮短整定時

間。 

 

 

位置偏差收斂特性的差異 
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位置控制模式 控制第 2 增益 

（No.116.0） 

速度控制模式 控制第 1 增益 

（No.131.0） 

 

效果 

調大控制第 2 增益(位置控制模式：No.116.0)、控制第 1 增益(速度控制模式

No.131.0)，會達到縮小指令輸入中的位置偏差的效果。調大時，應答性會

變高，但太大時，會產生噪音。 

注意 本項參數，在變更控制增益組合或控制等級時，會自動變更為默認值。 

調整訣竅 

負載慣量大、或負載變動大時，增大此參數，應答性會提高、且動作會順

暢。 

噪音發生時的對策 

① 使用轉矩指令陷波濾波器(No.160.1 等)。 

② 降低轉矩指令低通濾波器時間常數(No.162.0)。 

③ 降低積分增益(No.119.0：位置控制模式） 

(No.133.0：速度控制模式）。 

④ 降低控制第 2 增益(No.116.0：位置控制模式)或 

控制第 1 增益(No.131.0：速度控制模式）。 

 

 

位置偏差收斂特性的差異 

  



 

7-30 ― SD3 系列使用說明書 ―  

位置控制模式 第 1 增益 FF 補償 

（No.117.0） 

 

效果 可以在低增益下提高應答性。 

注意 

在驅動器版本 3.5.1.0 之前，變更控制增益組合、控制等級時，會自動變更

成默認值。 

 

調整目標 

慣量比設定合適時、設定值為 10,000 時，過衝與負過衝均不會發生。 

調整訣竅 

•在設定慣量比(No.102.0)、控制增益組合(No.113.0)、控制等級(No.114.0) 

控制第 1 增益(No.115.0)、控制第 2 增益(No.116.0)之後，再進行調整。 

•設定值小時，會發生負過衝；設定值大時，會發生過衝。請盡可能為縮短 

整定時間，調整到最佳值。 

 

 慣量條件  粗調整量目標 

     1 ・・・每隔 10 

     2 ・・・每隔 100 

 

 

位置偏差收斂特性的差異 
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位置控制模式 第 2 增益 FF 補償 

（No.118.0） 

速度控制模式 第 1 增益 FF 補償 

（No.132.0） 

 

效果 
在動作中的位置偏差為 0 的情況下進行驅動的場合，進行設定。 

值調大，可以縮小一定速度動作中的位置偏差。 

注意 

設定 10,000 以上的值，位置偏差會出現在負值區。 

指令解析度低時，增大設定值，則動作音也會變大。 

 

在驅動器版本 3.5.1.0 之前，變更控制增益組合、控制等級時，會自動變更

成默認值。 

調整訣竅 
作為參考，慣量比設定合適時、設定值設為 10,000 時，位置偏差可以達到

最少。 

 

 

位置偏差收斂特性的差異 
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積分增益 

（位置控制模式：No.119.0、速度控制模式：No.133.0） 

 

效果 

加大積分增益，可改善磨擦及負載變動等造成的整定時收斂性，縮小位置偏

差和速度偏差。 

動作會變的堅硬而靈敏。 

注意 

本項參數在變更控制增益組合時，會自動變更為默認值。 

 

過分提高積分增益，會產生噪音。請在不產生噪音的範圍內，調整希望的應

答性。 

調整訣竅 

請在設定控制等級（或控制第 1 增益、控制第 2 增益的個別調整）和 FF 補

償之後，再進行調整積分增益。 

產生噪音時，請降低設定值，或使用轉矩指令陷波濾波器。 

7-38 頁 轉矩指令陷波濾波器 

 

 

位置偏差收斂特性的差異 
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位置指令濾波器 

 

濾波器 概要 參照 

 
平滑化 

位置指令平滑化濾波器 
將位置指令平滑化，具有定位時的振動抑制效果。 

7-34 

 

以下 2 種陷波濾波器，請用在進行充分的調整及平滑化濾波器設定後、機械先端仍殘留振動時。 

濾波器 概要 參照 

 
陷波 

位置指令陷波濾波器 
具有抑制轉矩輸出波形表現不出的機械系振動的效果。與指令平滑

化濾波器相比，可縮小 ABS 位置偏差（狀態 No.80）。 

7-33 

7-35 

 
γ-陷波 

位置指令γ-陷波濾波器 

具有抑制轉矩輸出波形表現不出的機械系振動的效果。可變更比陷

波頻率廣域側的增益。通過使用陷波濾波器，可縮小發生的位置偏

差。 

7-33 

7-36 

 

位置指令濾波器，最大可設定到 4 段。 

 
*1)驅動器版本 3.5.1.0～ 

位置指令濾波器的詳細方塊圖 
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位置指令陷波濾波器的使用方法 
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位置指令平滑濾波器 1、2 

（No.66.0、No.66.1、No.80.0、No.81.0） 

 

效果 具有平滑位置指令，抑制定位時振動的效果。 

注意 

請在伺服使能關閉中、電機停止後經過 3 秒以上、在沒有指令脈波輸入時，

進行設定。 

在脈波輸入中、或者仍有殘留脈波時，變更設定值的話，會發生位置偏移。

設定值較大時，指令的延遲會變長。 

調整訣竅 

•將位置指令濾波器 1 選擇（No.66.0）、濾波器 4 選擇（No.66.1）設為 1 

(*)。 

•從位置偏差或轉矩指令波形，測定振動週期，再由振動週期計算出指令平

滑濾波器移動平均次數 1（No.80.0)、2（81.0）的設定值。 

 

計算式： 

電機容量 移動平均次數與抑制振動週期 

50W～750W 6,250 
×（振動週期[s]） ＝設定值 

1kW～2kW 5,000 

在以下例中，振動週期為 39ms 時，平均次數則為 6,250×0.039＝243。此時的

延遲時間為 39ms。 

5 設定 參數一覽 

*）本項參數名，為驅動器版本 3.5.1.0 以後的名稱。 

版本 3.5.1.0 之前的名稱如下。 

  No.66.0・・・指令平滑化位置指令平滑化濾波器 1 使用的有無 

 No.66.1・・・指令平滑化位置指令平滑化濾波器 2 使用的有無 

 

例：50W～750W 

    
 

  
平滑化濾波器的效果 

  

設定前 設定後 
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位置指令陷波濾波器 

（僅限位置控制模式） 

（驅動器版本 3.5.1.0 以後） 

效果 

本項濾波器，在充分進行調整、並設定平滑化濾波器後，機械先端仍殘留振

動時使用。 

具有抑制不表現在轉矩輸出波形的機械系振動的效果。 

與指令平滑化濾波器相比，可以縮小 ABS 位置偏差（狀態 No.80）。 

注意 

陷波寬度值調大，位置偏差值就會變大。 

陷波寬度過寬、或者設定第 2 段陷波濾波器時，振動抑制效果會提高，但位

置偏差也會變大。請在位置偏差的容許範圍內進行設定。 

調整訣竅 

使用前的確認 

 ・來自上位控制裝置的指令正確 

 ・裝置確實的安裝 

 ・慣量比等增益參數正確設定 

 ・設定指令平滑化 2、1 

 ・降低積分增益，不容易發生振動的狀態 

 

使裝置開始動作，將已測定的裝置先端振動頻率設定為陷波頻率。無法抑制

振動時，加寬陷波寬度的值（目標 800 左右）。要縮小動作中的位置偏差時，

可將振動較小的頻率的陷波深度值調大。 

5 設定 參數一覽 
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位置指令γ-陷波濾波器 

（僅限位置控制） 

（驅動器版本 3.5.1.0 以後） 

效果 

本項濾波器，用在充分進行調整、設定平滑化濾波器後，機械先端仍殘留振

動時。 

具有抑制不表現在轉矩輸出波形的機械系振動的效果。可以變更比陷波頻率

廣域側的增益。 

根據使用陷波濾波器，可縮小發生的位置偏差時。 

注意 
過度提高高頻增益值，會產生噪音。過度降低高頻增益值，會容易發生位置

偏差異常。請在位置偏差容許範圍內進行設定。 

調整訣竅 

使用前的確認 

 ・來自上位控制裝置的指令正確 

 ・裝置確實的安裝 

 ・慣量比等增益參數正確設定 

 ・設定指令平滑化 2、1 

 ・降低積分增益，不容易發生振動的狀態 

 

使裝置開始動作，將已測定的裝置先端振動頻率設定為陷波頻率。要縮小位

置偏差時，就緩緩調大高頻增益的設定。 

要縮小動作中的位置偏差時，就將振動振幅較小的深度選擇參數值加大。 

5 設定 參數一覽 
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轉矩指令濾波器 

 

濾波器 概要 參照 

 
陷波 

轉矩指令陷波濾波器 

在實際動作狀態下，發生噪音、振動時，從轉矩指令將振動成

分去除，具有噪音抑制和振動抑制的效果。 

7-38 

 
低通 

轉矩指令低通濾波器 

具有平滑位置指令，抑制定位時振動的效果。 
7-39 

 

 

 

*1) 驅動器版本 4.0.0.0～ 

轉矩指令濾波器的詳細方塊圖 
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轉矩指令陷波濾波器 

（No.160.1、No.168.0、No169.0、No170.0、No.160.3, No.171.0, No.172.0, No.173.0） 

 
（第 2 段轉矩指令陷波功能僅限於驅動器版本 4.0.0.0～） 

效果 
在實際動作狀態下，發生噪音、振動時，從轉矩指令將振動成分去除，具有

噪音抑制和振動抑制的效果。 

注意 
請仔細確認機械系的安裝後再行設定。在未正確組裝的狀態下，無法充分發

揮濾波器性能。 

調整訣竅 

將陷波濾波器切換(No.160.1)設為 1（使用），振動頻率設定到陷波濾波器頻

率(No.168.0)。振動頻率由發生振動時的轉矩指令等的波形中得出。 

有多個陷波頻率時，設定第 2 段陷波濾波(僅限於驅動器版本 4.0.0.0 之後)。

或者與低通濾波器(No.160.0、No.160.2、No.162.0)並用，或者調大陷波濾波器

幅度(No.169.0)、調寬陷波頻率的寬度。機械系的背隙大，加入陷波濾波器仍

無法使抑制共振時，請將陷波濾波器深度（No.170.0)的值加大到 50、100、

150，將濾波器功能調淺。 

 

5 設定 參數一覽 
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轉矩指令低通濾波器 

（No.160.0、No.160.2、No.162.0） 

 

效果 將值設大，可收斂振動。 

注意 數值調大，會接近應答模式的控制範圍附近，產生別的振動。 

調整訣竅 

請將低通濾波器切換(No.160.0）設定為 1（使用）。可設定的最大值標準，請

參考下列算式。 

 

(0.1～0.2)

( (ω1+ω2)或 ωq 中較大者)
[s] 以下 

 

 位置控制模式 速度控制模式 

ω1 控制第 1 增益 No.115.0 控制第 1 增益 No.131.0 

ω2 控制第 2 增益 No.116.0 － － 

ωq 積分增益 No.119.0 積分增益 No.133.0 

 

5 設定 參數一覽 
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使用 SERVO STUDIO 測定振動頻率的方法（FFT） 

 

步驟  

 測定波形或者讀取保存的波形數據並顯示。 

(例為使用保存的波形數據) 

 

 

 僅選擇需要調查振動頻率的波形。 

在複選框中勾選顯示波形。 

 

 選擇  或者 。 

 

 選擇需要調查振動頻率的範圍。 

選擇位置指令濾波器或者轉矩指令濾波器時，圖

表中以第 1 光標為基準，始終保持「2
n
」個採樣點

數的距離下，決定其第 2 光標的位置。 

 

 按  。 

圖表顯示從時間顯示[ms]變換到頻率顯示[Hz]。對

第 1 光標和第 2 光標之間領域內的波形實施頻率

變換。 
 

變換為頻率顯示時光標顔色變化，在 A 欄(紅)B 欄(藍)

中顯示頻率。 

 

 使用光標讀取峰值。 

 

 按 （ 或者  ）按鈕。 

轉移到調整介面的濾波器設定畫面，設定濾波器。 
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步驟  

 點擊要設定的濾波器的圖標。 

位置指令濾波器最多可設定 4 段、轉矩指令濾器

最多可設定 3 段。 

 

 設定濾波器參數。 

使用陷波濾波器時，輸入測定的振動頻率。 

 

 按  返回波形監測介面。 

  
（畫面例子為位置指令濾波器） 

反映已經設定的濾波器的列表。 

 

 除去複選框的勾選的話切換濾波器的 ON/OFF。 

切換 ON/OFF 可用來確認濾波器的效果。 即使

OFF 狀態也會保持濾器的參數。 

 

 

 

 陷波濾波器設定的要點 

設定陷波濾波的場合，推薦使用陷波寬度的初始值確認濾波器的效果。陷波濾波器設定後，一邊

使裝置動作確認濾波器效果，一邊逐漸降低陷波頻率。一邊測定波形一邊尋找最適合的濾波器條

件（頻率、寬度、深度）。 

根據裝置陷波頻率不同。 
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警告與警報確認 
 

警告與警報編號可通過設定面板及 SERVO STUDIOE 進行確認。 

警告與警報同時發生時，警報優先顯示。 

原因和對應方法請在警告內容・警報一覽表確認。 

補充）在 SERVO STUDIOE 上可確認驅動器版本。 SERVO STUDIOE 操作手冊 

通過設定面板確認 

 

警告發生時、驅動器上的 STATUS LED 由綠燈亮變換成綠燈閃爍、設定面板上會自動切換為警告

編號顯示  。 

警報一旦發生，驅動器的 STATUS LED 會由亮綠燈變成亮紅燈，設定面板會自動切換為警報編號

顯示 。 

但是，參數設定模式、快速調整模式(*)、自動調整模式、參數保存模式、輔助功能模式除外。這

些顯示模式的情況下，請按  鍵，切換警報顯示模式。 

警告或警報發生中時，狀態顯示模式不會出現。 

按 鍵、也可顯示其他的警告・警報。 

 5 設定 設定面板 

*）驅動器版本 4.0.0.0～ 

STATUS 

LED 
意義 

設定面板顯示例 

狀況 單軸驅動器/ 

主驅動器 
副驅動器 

燈滅 驅動器未動作 

  

控制電源 (DC24V)未

輸入。或者驅動器未

啓動。 

亮綠燈 
正常 

（無警報） 

  

驅動器正常動作中 

亮綠 

閃爍 
異常 
（發生警告） 

 
（例：警告 No.900）    (*) 

發生中警告 

亮紅燈 
異常 

（發生警報） 

 
（例：警報 No.15）   (*) 

發生中警報 

*) 按 鍵，顯示在主驅動器 
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通過 SERVO STUDIOE 確認 

 

給驅動器輸入控制電源 (DC24V) ，啓動 SERVO STUDIOE。 

警告與警報內容，可以在 SERVO STUDIOE 的【警報】介面中，確認[正在發生中的警報]。 

在諮詢本公司時、請告知警報編號和警報內容。 

 SERVO STUDIOE 操作手冊 

 

步驟 1: 選擇 SERVO STUDIOE 的【警報】頁。 

步驟 2: [現在正在發生的警報]、[警報發生原因/處理方式]一覽表中顯示詳細內容。 
 

 

步驟 1 

 

步驟 2 
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顯示警報履歷 

發生過的警報（包括現在正發生的）最大保留 10 條記錄。(*) 

記錄有警報號碼及警報發生時的累積時間（1 小時為 1 個時間單位[h]）。 

 

*）警報 No.22 電源異常（控制電源）與警告 No.不會記錄在警報履歷中。 

 

 

 前面板的履歷確認  

 

 显示 

变更为其他模式  

 显示 超过一个报警项时、使用 ､  

键可以选择查看发生的报警代码。 

 按按钮 按按钮 

按下 按钮多次，直到显示 。 

『Exx. **』 显示 

xx 为报警序号 

    00：最新履历新 

    09：最早履历 

** 显示报警代码 

､  按钮可用来选择报警履历。 

､  按按钮。 

 按按钮。 

显示报警发生的时间 

以 1[h]位单位状态报警发生的

时间。 

现在发生 

的报警 

报警履历 

有显示报警项目的场合，则显示 

『Err. **』 

 ** 显示报警代码 

 

      

显示状态 

操作内容 

        操作内容以下表示 
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 在 SERVO STUDIOE 履歷確認  

 

給驅動器輸入控制電源 (DC24V) ，啓動 SERVO STUDIOE。 

 

 

步驟 1: 選擇 SERVO STUDIOE 的【警報】介面。 

步驟 2: 在[警報履歷]的一覽表中會顯示履歷。 
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警告內容與對應方法 
 

警告輸出 

警告狀態輸出有４種方式。 

1．I/O 輸出 

輸出警告時、用戶 I/O 的 WARN1（警告）腳位閉合。 

 4 連接 連介面信號解說 4-37 頁 

2．前面板顯示 

輸出警告時、前面板會顯示警告號碼。 

警告號碼 警告內容 

 編碼器過熱警告 

 編碼器電池電壓低下警告 

 緊急停止警告 

 編碼器通信警告 

 位置偏差過大警告 

3．狀態輸出 

RS-485 通信也能表示警報狀態。 9-25 頁 狀態編號 22 

4．SERVO STUDIOE 

 

 

警告內容 
 

警告 No. 900 編碼器過熱警告 

症狀・原因 

絕對式編碼器內部的溫度超過了所設定的編碼器過溫度檢出值

(No.267.0)。 

也可改輸出警告為輸出警報。 

對應方法 
請改善電機的周圍溫度，散熱條件。 

請確認編碼器過溫度檢出值(No.267.0)的設定。 

解除方法 
・原因解除後，等待警告維持時間 (No.12.0)。 

・閉合 I/O 的 RESET 信號。 
 

警告 No. 901 編碼器電池電壓低下警告 

症狀・原因 
絕對式編碼器的備份電池的電壓低於編碼器電池電壓低下檢出值 

(No.268.0)。 

對應方法 
請交換絕對式編碼器的電池。 

請確認編碼器電池電壓低下檢出值 (No.268.0) 的設定。 

解除方法 
・原因解除後，等待警告維持時間 (No.12.0)。 

・閉合 I/O 的 RESET 信號。 
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警告 No. 902 緊急停止警告 

症狀・原因 I/O 的 E-STOP 信號處於斷開的狀態。 

對應方法 
請閉合 I/O 的 E-STOP 信號。 

請確認 I/O 的配線。 

解除方法 
・原因解除後，等待警告維持時間 (No.12.0)。 

・閉合 I/O 的 RESET 信號。 

相關 9 資料 功能 緊急停止 

 

警告 No. 903 編碼器通信警告 

症狀・原因 絕對式編碼器的溫度，電池電壓情報取得失敗時。 

對應方法 

・請確認配線有否斷線或針腳脫落等。 

・請使用 20m 以下的電纜線。 

・請確認是否受到噪音的幹擾。 

→ 請使用附遮蔽雙絞線。 

→ 請將編碼器電纜遠離電機動力電纜線。 

→ 請確實連接 FG。 

→ 請在電機動力電纜、編碼器電纜加裝磁環。 

確認了上述事項也未有改善時，請諮詢本公司代理商。 

解除方法 

・原因解除後，等待警告維持時間 (No.12.0)。 

・閉合 I/O 的 RESET 信號。 
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警告 No. 904 位置偏差過大警告 

症狀・原因 
位置偏差值超過了位置偏差警告檢出值 (No.363.0)、並且持續了位置偏差

警告檢出延遲時間 (No.365.0)。 

對應方法 

・請調整增益參數。 

・請確認上位控制裝置發出的指令。 

・請確認配線。 

・請確認制動器是否已解除。 

・請確認轉矩限制是否動作中。 

・請確認位置偏差警告檢出值 (No.363.0)、位置偏差警告檢出延遲時間

(No.365.0)。 

解除方法 
・原因解除後，等待警告維持時間 (No.12.0)。 

・閉合 I/O 的 RESET 信號。 
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警報內容與對應方法 
 

警報一覽表 

 

警報 No. 警報名稱 參照 

0 系統 

8-10 
1 EEPROM 數據異常 

2 機種代碼異常 

4 過速度異常 

5 速度偏差異常 
8-11 

6 位置偏差異常 

7 過負載異常 
8-12 

8 指令過速度異常 

9 編碼器脈波輸出頻率異常 

8-13 
10 內部位置指令溢出異常／原點復歸失敗 

11 編碼器異常（多圈計數器溢出） 

12 過溫異常 

14 過電壓異常 
8-14 

15 電源異常（主迴路電源） 

16 編碼器異常（接收數據） 

8-15 

17 編碼器異常（無回應） 

18 編碼器異常（迴路） 

19 編碼器異常（通信） 

20 編碼器異常（多圈數據） 

21 編碼器異常（電壓下降） 

8-16 
22 電源異常（控制電源） 

23 開關迴路異常 

24 過電流異常 

25 逆變器異常 1 

8-17 

26 逆變器異常 2 

27 電流傳感器異常 

28 編碼器異常（過溫）(*) 

29 電源異常（驅動器內部） 

SERVO STUDIOE 3.0.2.0 以後的一部分警報名稱有變更 
*)驅動器版本 4.0.0.0～ 

 9 資料  
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警報 No. 0 系統錯誤 

症狀・原因 
控制迴路異常 

・控制迴路的 CPU 不能正常工作。 

對應方法 請諮詢本公司代理商。 

解除方法 
 

 

警報 No. 1 EEPROM 數據異常 

症狀・原因 寫入參數時的異常 

對應方法 請確認通信電纜線，並再次重新寫入參數。 

解除方法 
 

 

警報 No. 2 機種代碼異常 

症狀・原因 

機種代碼無法讀取的異常 

・驅動器與電機的搭配組合不正確。 

・編碼器電纜線未正確連接驅動器。 

（包含斷線） 

對應方法 
・請確認驅動器與電機的搭配組合。 

・請確認編碼器電纜線的配線。 

解除方法 
 

 

警報 No. 4 過速度異常 

症狀・原因 

・電機以超出最高轉速的速度旋轉。 

・來自上位控制器的指令不適當。 

・有可能因為「禁止驅動」等而累積了脈波。 

對應方法 

・請調整參數。 

・請確認指令。 

請確認限位感應器的位置有無變動。 

解除方法 
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警報 No. 5 速度偏差異常 

症狀・原因 

位置控制、速度控制的異常 

・指令不正確 

・負載過重，導致追隨不上指令的速度 

・速度偏差異常檢出值(No.90.0)不正確 

對應方法 

・請確認上位控制裝置發出的指令。 

・請調整增益參數。 

・請確認速度偏差異常檢出值(No.90.0)的設定值。 

・請確認制動器是否已解除。 

・請確認轉矩限制是否動作中。 

解除方法 
 

 

警報 No. 6 位置偏差異常 

症狀・原因 

位置控制的異常 

・加速時間過短。 

・電機動力電纜線、編碼器電纜線配線錯誤或斷線。 

・位置偏差異常檢出值(No.87.0)不正確。 

對應方法 

・請調整增益參數。 

・請確認上位控制裝置發出的指令。 

・請確認配線。 

・請確認位置偏差異常檢出值(No.87.0)的設定值。 

・請確認制動器是否已解除。 

・請確認轉矩限制是否動作中。 

解除方法 
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警報 No. 7 過負載異常 

症狀・原因 

位置控制的異常 

剛開始運轉後 

1. 電機不動。 

2. 電機只稍微動一下。 

3. 運轉開始後，發生警報。 

運轉中 

4. 動作中，總是在相同的時機發生警報。 

加速時間過短。 

不加速。（碰撞到物體） 

5. 電機容量過小／負載過重。 

6. 在振動過大的狀況中發生。 

7. 控制增益或指令不正確。（急速的反轉） 

8. 發生噪音。 

對應方法 

連續進行會引起過負載異常的動作，有可能會燒毀電機。 

 

1. 2.・請確認電機動力電纜線的配線。 

3.  ・請確認選定的電機容量是否合適。 

・請確認制動器是否已解除。 

・請確認減速比是否合適。 

4.  ・請確認【加速中】的加速時間或轉矩波形・負載率。 

 ・請確認【加速中以外】設備的驅動範圍無障礙物。 

5.  ・請確認轉矩波形、負載率。 

 ・請確認慣量比。 

→請提高電機容量，請安裝減速器。 

6. 7.・請調整增益參數。 

・請確認指令有無急速的反轉動作等。 

・請使用指令平滑化濾波器等，令指令平滑。 

8.  ・請設定陷波濾波器（notch filter）、低通濾波器等，以抑制噪音。 

解除方法 
 

 

警報 No. 8 指令過速度異常 

症狀・原因 

位置控制的異常 

・位置指令輸入超過最高轉速。 

・來自上位控制器的指令不適當。 

對應方法 
・請確認指令分倍頻(No.34.0、No.36.0)。 

・請確認上位控制裝置發出的指令。 

解除方法 
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警報 No. 9 編碼器脈波輸出頻率異常 

症狀・原因 ・編碼器脈波輸出的頻率超過 4Mpps。 

對應方法 

・請確認編碼器脈波輸出分倍頻(No.276.0、No.278.0)的值。 

・請確認編碼器脈波輸出頻率上限值（No.285.0）、異常檢出延遲時間

（No.286.0）的值。 

解除方法 
 

 

警報 No. 10 內部位置指令溢出異常／原點復歸失敗 

症狀・原因 

・內部位置指令超過絕對值範圍（±1,073,741,823）。 

・一項指令的移動量超過範圍（±2,147,483,647）。 

・原點復歸失敗並超時。 

對應方法 

・請調整定位運行的溢出檢出(No.643.0)。 

・調整定位動作的移動量。 

・請調整原點復歸相關參數。 

解除方法 
 

 

警報 No. 11 編碼器異常（多圈計數器溢出） 

症狀・原因 ・編碼器的多圈數據超過±32,767 

對應方法 
・請確認絕對式系統(No.257.0)的設定。 

・請確認多圈移動量在±32,767 以下。 

解除方法 
 

 

警報 No. 12 過溫異常 

症狀・原因 ・控制的迴路的溫度超過了上限 

對應方法 
・請確認驅動器的設置方法、環境。 

・驅動器的四周環境溫度請冷卻至規格範圍以內。 

解除方法 
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警報 No. 14 過電壓異常 

症狀・原因 ・控制部的主迴路電壓超出了驅動器迴路的上限 

對應方法 

僅限於減速中發生的場合 

・從設定面板或者 SERVO STUDIOE 確認再生狀態（再生電阻的要否）。

「要」的場合，請安裝再生電阻。 

・請確認指令的動作模式。 

・請使用指令濾波器使減速緩慢進行。 

不只限於減速中發生的場合 

・請確認主迴路電源電壓是否超出規格範圍。 

・請確認設備整體在驅動時，是否有發生電壓變動。 

解除方法 
 

 

警報 No. 15 電源異常（主迴路電源） 

症狀・原因 

主迴路電壓過高或過低的異常 

・主迴路電源未輸入 

・主迴路電源超出輸入範圍 

・主迴路電源電壓變動至範圍以外 

・沒有接通主迴路電源的狀態下輸入了 SVON 信號。 

再生控制迴路動作時間超出一定時間的異常 

・持續在再生 ON 的狀態 

對應方法 

從伺服 ON 至開始運轉的間發生的場合時 

・請確認主迴路電源已連接驅動器。 

・請確認主迴路電源電壓。 

・請確認主迴路電源接通與 SVON 信號輸入的時序。 

運轉中發生的場合 

・請確認是否因設備整體的運轉而造成電壓的變動。 

為避免不造成電壓變動，請使用具備充分供給能力的電源。 

在減速中發生的場合 

・請用設定面板或 SERVO STUDIOE 確認再生電壓警告信號。 

→如有再生電壓警告發生時，請連接再生電阻。 

請確認指令的動作模式。 

請以平滑化濾波器緩慢地減速。 

解除方法 
 

 

 

 

 

 

  



 

 ― SERVO STUDIOLAG 使用說明書 ― 8-15 

警報 No. 16 編碼器異常（接收數據） 

症狀・原因 ・編碼器數據短時間內發生激烈的變化 

警報 No. 17 編碼器異常（無應答） 

症狀・原因 ・編碼器通信中斷 

警報 No. 19 編碼器異常（通信） 

症狀・原因 ・無法與編碼器進行初期通信 

警報 No. 20 編碼器異常（多圈速據） 

症狀・原因 
・絕對式編碼器的多圈速據短時間內發生激烈的變化 

・啟動時編碼器本體內多圈速據無法收訊的異常。 

對應方法 

・請確認配線有否斷線或針腳脫落等。 

・請使用 20m 以下的電纜線。 

・請確認是否受到噪音的幹擾。 

→請使用附遮蔽雙絞線。 

→請將編碼器電纜遠離電機動力電纜線。 

→請確實連接 FG。 

→請在電機動力電纜、編碼器電纜加裝磁環。 

・確認了上述事項也未有改善時，請諮詢本公司代理商。 

解除方法 
 

 

警報 No. 18 編碼器異常（迴路） 

症狀・原因 

・絕對式編碼器的電池電壓下降或電池已拔除。 

（此時，警報編號 21 項也會發生） 

・超過編碼器的規格溫度範圍，輸出數據變得異常。 

・檢出編碼器本體異常。 

對應方法 

使用絕對式系統時 

・請更換並連接電池，將編碼器初始化。 

未使用絕對式系統時 

・請確認是否超過編碼器的規格溫度範圍。 

 

・確認了上述事項也未有改善時，請諮詢本公司代理商。 

解除方法 
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警報 No. 21 編碼器異常（電壓下降） 

症狀・原因 

・電池電壓低下。 

・電池脫落。 

・連接電池後初次起動時。 

對應方法 

・請確認電池電壓是否降低 

・請確認電池電纜線是否脫落 

・請進行編碼器的初始化。 

解除方法 
  

 

警報 No. 22 電源異常（控制電源） 

症狀・原因 ・控制電源的電壓下降 

對應方法 

・請確認控制電源的電壓。 

・請確認控制電源的容量是否不足。 

・請確認用戶 I/O 連接器的 24V（1pin,2pin）配線。 

此警報可能有警報 No.15（電源異常）等其他警報同時發生。請確認發

生的全部警報。 

此警報不記錄在警報履歷中。 

解除方法 
 

 

警報 No. 23 開關迴路異常 

症狀・原因 ・控制迴路故障 

對應方法 請諮詢本公司代理商。 

解除方法 
 

 

警報 No. 24 過電流異常 

症狀・原因 ・在驅動器內部檢出電機控制電流的異常 

對應方法 

・請確認電機動力電纜。 

→有否接地 

→電機動力電纜配線錯誤 

・請確認控制增益、電機動作模式。 

→拉長指令的加速減速時間。 

→使用或設定指令平滑化濾波器(No.66.0, No.66.1, No.80.0, No.81.0)。 

・請解除制動器、移離止動擋塊等，使電機為運轉的狀態。 

・請確認編碼器電纜。 

→接線（接觸不良） 

→使用雙絞電纜。 

・確認了上述事項也未有改善時，請諮詢本公司代理商 

解除方法 
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警報 No. 25 逆變器異常 1 

症狀・原因 ・檢出有控制迴路的異常 

警報 No. 26 逆變器異常 2 

症狀・原因 
・檢出有控制迴路的異常 

・伺服 ON 超時了。 

對應方法 

・請確認電機動力電纜線。 

→電機動力電纜線和接地線是否發生了短路 

→電機動力電纜線配線是否有錯誤 

・確認了上述事項也未有改善時，請諮詢本公司代理商。 

解除方法 
 

 

警報 No. 27 電流傳感器異常 

症狀・原因 
・電流傳感器的周圍溫度過高的異常 

・電流傳感器異常 

對應方法 
・請確認驅動器的設置方法、環境。 

・確認了上述事項也未有改善時，請諮詢本公司代理商。 

解除方法 
 

 

警報 No. 28 編碼器異常（超溫） 

症狀・原因 ・編碼器基板溫度達到上限。 

對應方法 
・請確認電機的設置方法、環境。 

・電機的四周環境溫度請冷卻至規格範圍以內。 

解除方法 
 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

 

警報 No. 29 電源異常（驅動器內部） 

症狀・原因 ・驅動器內部的控制電源（DC5V）的電壓下降 

對應方法 
・請確認編碼器電纜的配線是否短路。 

・確認了上述事項也未有改善時，請諮詢本公司代理商。 

解除方法 
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出現問題時 
 

未出現警報，可是驅動器未啓動或電機不旋轉時，請確認以下內容。 

 

 

 

狀況 狀態 參照 

出現問題 1 
設定面板無顯示 

啓動了控制電源(DC24V)， 

但是設定面板未顯示 。 
8-19 

 

 

出現問題 2 
無法伺服 ON 

雖然設定面板有顯示 ，但無法伺服

ON。 
8-20 

 

 

出現問題 3 
電機未旋轉 

已伺服 ON，可是電機未旋轉。 8-21 

 

 

出現問題 4 
電機的動作不穩定 

電機的動作不穩定。 8-22 

 

 

出現問題 5 
發生位置偏移 

發生位置偏移。 8-23 

 

 

出現問題 6 
發生振動、異音 

電機發生振動、異音。 8-24 
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出現問題 1（設定面板無顯示） 

 

啓動了控制電源(DC24V)，但是設定面板未顯示 。 
 

原因 對應方法 

用戶 I/O連接器未連接控制電源DC24V 
用戶 I/O 連接器請連接 DC24V。 

1,3pin 連接 DC24V，2,12pin 請連接 GND。 

用戶 I/O 連接器鬆脫 請確實緊固連接。 

控制電源的電壓太低 請確認控制電源的電源容量。 

驅動器故障 請諮詢本公司代理商。 
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出現問題 2（無法伺服 ON） 

 

雖然設定面板有顯示 ，但無法伺服 ON。 
 

原因 對應方法 

伺服 ON (SVON) 信號未輸入 
請在用戶 I/O 連接器輸入上位控制裝置的 SVON 信

號。 

主迴路電源未輸入 

（顯示警報編號 15） 

請確認 CHARGE LED 有亮燈。 

燈未亮時，請確認主迴路電源連接器是否鬆脫，或

主迴路電源是否已輸出。 

多軸驅動器時，主迴路電源未輸入 

（顯示警報編號 15） 
請啓動主迴路電源。 

電機動力電源連接器是否鬆脫 請確實緊固連接。 

驅動器故障 請諮詢本公司代理商。 
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出現問題 3（電機未旋轉） 

 

已伺服 ON，可是電機未旋轉。 
 

原因 對應方法 

參數未正確設定 
請正確設定所使用的控制模式的參數。 

 6 運轉 

從上位控制裝置未正確輸入指令 

請確認上位控制裝置的指令。 

請在 SERVO STUDIOE，測定脈波列指令輸入（位置）

或模擬量速度指令輸入的波形，確認輸入的指令是

否正常。 

請確認分倍頻等參數。有時會有非常緩慢旋轉的情

況。 

用戶 I/O 連接器的指令輸入腳位元元未正

確連接 

請確認是否正確配線。 

 4 連接 

為指令輸入禁止狀態 請讓用戶 I/O 連接器的 HOLD 和 COM-為斷開。 

轉矩指令限制未正確設定 
使用轉矩指令限制時，請確認參數No.147.0、No.148.0

是否已正確設定。 

CCW/CW 驅動禁止輸入為有效 

不使用 CCW/CW 驅動禁止輸入時，令驅動禁止輸入

(No.67.0)為 0 (無效)。 

 

使用時，請將用戶 I/O 連接器的 CCWL 或 CWL 與

COM－為接通。 
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出現問題 4（電機的運轉不穩定） 

 

電機會旋轉，但是電機的運轉不穩定。 
 

原因 對應方法 

FG 或 GND 未正確連接 請正確連接 FG 或 GND。 

速度、位置指令變得不穩

定 

使用 SERVO STUDIOE 的波形監測，確認來自上位控制裝置的指令。 

請確認配線或連接器的接觸是否確實。 

調整不完全 請調整參數。 

未有上位指令，卻自行旋

轉 

位置控制模式時 

請在脈波列輸入濾波器選擇(No.33.0)設定適當數值。 

速度控制模式時 

請調整模擬量速度偏移值 (No.60.0)。 

轉矩控制模式時 

請調整模擬量轉矩固定偏移值 (No.300.0)。 
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出現問題 5（發生位置偏移） 

 

電機會旋轉，但是發生位置偏移。 
 

原因 對應方法 

指令信號發生噪聲幹擾 

位置控制／脈波序列指令模式的場合 

請在脈波列輸入濾波器選擇(No.33.0)設定適當數值。 

 

請確認以下 3 點。 

① 狀態 No.33（脈波列指令輸入（位置）），與上位控制裝置的輸

出一致 

② 狀態 No.65（位置指令）與狀態 No.67（位置反饋）相同 

③ 狀態 No.67 和編碼器脈波輸出分倍頻(No.276.0, 278.0)的乘積，

與上位控制裝置的位置反饋一致 

 

不一致時，請實施以下防止幹擾對策。 

・請正確連接 FG 

・調整脈波列輸入濾波器選擇(No.33.0) 

・I/O 電纜線改用附遮蔽雙絞線 

・編碼器電纜線請使用長度 20m 以下的附遮蔽雙絞線。 

位置偏差沒有收斂 

確認狀態編號 65（位置指令值）和狀態編號 67（位置反饋）是否

一致。 

不一致時請調整增益參數。 

上位控制裝置未能正確取

得編碼器 Z 相 

請確認來自上位控制裝置的指令。 

使用 SERVO STUDIOE ，測定狀態編號 33（脈波列指令輸入（位

置））或者狀態編號 49（模擬量速度指令輸入）的波形，確認指令

是否正常。 

 

請確認上位控制裝置是否正確取得 Z 相。Z 相脈波寛度過小時，請

調整編碼器輸出分倍頻（No.276.0 和 No.278.0）加大脈波寬度。使

用 PLC 的場合，參考標準為必須有 1ms 以上的脈波寬度。 

上位控制裝置的輸出脈波

頻率超過上限 
確認 PLC 等上位控制器的輸出脈波頻率是否超出上限值。 

上位控制裝置（PLC）的脈

波輸出迴路有內置電阻 

確認是否連接了有內置電阻的脈波輸出端子。 

上位控制裝置的輸出電阻與伺服驅動器的輸入電阻串聯，不能向驅

動器輸入正確的指令信號。 
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出現問題 6（發生振動・異音） 

 

電機發生振動、異音。 
 

原因 對應方法 

設定參數不適當 

請降低控制第 1 增益、控制第 2 增益、積分增益。 

 

特別是在絲杆等高剛性的裝置伺服 ON 狀態下停止時發生噪

音的場合，請將電流增益（No.193.0）的值設定為 1。 
 5 設定 

機械、設備有縫隙、鬆弛 請確認電機、減速機、連軸器等的安裝。 

發生噪聲幹擾 

請確認各電纜的長度或遮蔽。 

請隔離電機動力電纜等高電壓電纜和編碼器電纜等信號電纜

線。 

設備與電機發生共振 
低頻振動，請調整位置指令平滑化濾波器。高頻振動，請調

整低通濾波器或陷波濾波器。 

電機負載非常大 (*) 

（顯示警報 No.07） 

將慣量條件設定為[重]。 

調整位置指令平滑濾波器，使指令平滑，直到加減速沒有搖

晃為止。 

慣量比（No.102.0）的值設定為 3,000。 

了使動作安定，配合第 1 增益和第 2 增益適當提高積分增益。 

驅動器與電機的組合不適當 

請在 SERVO STUDIOE 的通信設置介面確認電機機種代碼。

組合不適當時，請進行 EEPROM 的參數歸零，變更電機的機

種。 

*）負載慣量比 30 倍以上、皮帶傳動等低剛性的場合有可能發生。 
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絕對式系統 
 

概要 

使用絕對式系統適用的機種和維持編碼器多圈數據用的備份電池，即可組成絕對式系統。在原點

位置進行一次編碼器清除，設定原點，則電源重新啓動時不需要進行原點復歸操作。 

 

 

使用絕對式系統時，請準備以下設備 

① 配備了絕對式編碼器的電機和絕對式規格的驅動器 

 

② 備份電池 

9-4 頁 推薦電池 

③ 絕對式編碼器電纜線 

9-6 頁 推薦品 

 

 

請使用絕對式系統適用的機種。 

（例：SD3□□□□□**） 

 

電機 

額定 

輸出 

電機 

倒數第 3 位為 A 

驅動器 

單軸 

倒數第 1 位為 1、2 

50W M□500□2□A＊＊ SD3005CY1□ 

100W M□101□2□A＊＊ SD3010CZ1□ 

200W M□201□2□A＊＊ SD3020C11□ 

400W M□401□2□A＊＊ SD3040C21□ 

750W M□751□2□A＊＊ SD3080C31□ 

1kW M□102□2□A＊＊ SD3100C41□ 

1.5kW M□152□2□A＊＊ SD3150C61□ 

2kW M□202□2□A＊＊ SD3200C81□ 

 

 

準備 

適用機種的確認 
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系統組成 

 

1.切斷主迴路電源、控制電源，確認可以安全地進行作業之後，再進行絕對式編碼器電纜線的配

線。 

 請參照下圖 

 

2.確認連接方向，連接建議使用的電池。 

 9-4 頁 推薦電池 

 

3.電池連接後，將電池以捆綁帶等方法固定於絕對式編碼器電纜線。 

 9-5 頁 電池的建議固定方法 

 

4.初始化絕對式編碼器。 

 9-7 頁 絕對式編碼器的初始化 

 

 

 

 

連接方法 

配線 
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推薦電池 

 

項目 規格 備註 

使用電池 CR17335E-R-CH3 
FDK 制 (*) 

系列電池：CR17335E-R 

標稱電壓 3.0V  

標稱容量 1,600mAh 

在 23℃的環境之下，以標準放電電流

放電時，電池電壓到達 2.0V 為止的容

量 

最大連續放電電流 500mA 23℃的環境下 

外形 請參照下圖 無顯著的變形或受損，顯示亦清晰。 

外裝 絕緣軟管 － 

端子 

外殼：DF3-2S-2C 

接點：DF3E-2428SCFC 

引線：UL 1007 

AWG26 紅(+)、黑(－) 

接頭：HIROSE 電機(股) 

質量 17g 參考值 

溫度範圍 運作溫度：-40℃～ +70℃ 不可結露 

建議保存條件 
溫度：10℃～ 30℃ 

濕度：60 %RH 以下 
－ 

*）為一次性鋰電池，由於可能有破裂的危險，故請勿充電。 

 

外形圖 
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請注意以下各點，進行保管、設置。 

・勿放置於會被雨水淋到或被陽光直接照射到的室內 

・勿放置於會接觸到腐蝕性環境、油霧、鐵粉等場所 

・通風、濕氣低的場所 

・不會堆積垃圾或灰塵的場所 

・不會振動之處 

・裝設好的電池切勿碰撞到 

 

1. 電池的固定 
使用捆綁帶等將電池固定於電纜。 

捆綁帶的捆綁緊固，建議使用專用工具。 

捆綁帶的緊固強度＝11.6～44.2［N］ 

 

2. 電池接頭部的保護 

請使用熱收縮軟管，以保護電池接頭的端子露出部分。 

 

 

 

電池的電壓降低，則會發生警報 No.21（電壓降低）。 

此時必須要更換電池。進行電池之更換時，請於開啓伺服驅動器的控制電源的狀態下進行。若於

切斷控制電源的狀態下進行，則多圈數據會遺失，必須要再一次執行原點復歸。 

 

 

 

・請確認電池的極性，切勿搞錯。 

・電池請勿分解。 

・請勿讓電池短路。 

・建議電池絕對不可充電。 
 

 

 

 

 

交換後電池的廢棄，請遵守各自治體規範丟棄。 

 

 

電池的保管與設置 

電池的建議固定方法 

電池的更換 

電池的廢棄 
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絕對型編碼器的電纜 

 

可以從 FATEK 官網採購。 

 

 
 

 

 

配線請正確安裝切勿搞錯。 

請遵照建議電池的基本規格選擇電池。 

請考慮電池壽命，進行電池的更換。 
 

使用的接頭、電纜線請客戶自行準備。 

3 準備 電纜線 

 

 

推薦品 

自行製作時 
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絕對式編碼器的初始化 

 

電機更換後或初次使用絕對式系統時，必須要進行編碼器的初始化。 

使用設定面板或者 SERVO STUDIO 的編碼器清除，進行初始化。編碼器清除後，切斷控制電源並

再次啓動，即可清除多圈數據。 

 

初始化的數據僅有多圈數據。單圈絕對值數據不會初始化。 

 

 

絕對型編碼器的初始化，請於進行驅動器或上位控制裝

置執行原點復歸前實施。  
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使用設定面板進行初始化 
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使用 SERVO STUDIO 進行初始化 
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使用 SERVO STUDIO 進行初始化使用 SERVO STUDIO 進行初始化

 
 

使用 SERVO STUDIO 進行初始化（接續上頁） 
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絕對式數據的取得 

編碼式的絕對型數據，可通過 RS-485 通信或者在 SERVO STUDIO 進行確認。 

 

 
上位控制裝置通過驅動器與 RS-485 通信，可得到絕對式數據。使用 RS-485 通信時，設定以下的

參數。 

參數在設定面板或者 SERVO STUDIO 進行設定。 
 通信手冊 RS-485 通信 

 

參數 No. 參數 內容 

4.0 
RS-485 通信 
地址 

設定 RS-485 通信地址。 

【初始值】 1 

【設定範圍】 1～32 

8.0 
RS-485 通信 
切換 

選擇使用／不使用 RS-485。 

選擇“1”。 

11.0 
RS-485 通信 
應答最短時間 

調整來自驅動器的應答時機。調整為適合上位控制裝置的通信

規格。 

【初始值】 3 [ms] 

【設定範圍】 0～255 [ms] 

 

取得絕對式數據的通信指令例 

 
*1）指令例是對於位址 1 驅動器的例。 

傳送到位址 1 以外的驅動器時，錯誤檢測代碼部會不同。 

*2）□部：為絕對式數據。 

 單位 ：編碼器脈波 

 數據數量：4 位（無符號） 

○部：錯誤檢測代碼部。 

 通信手冊 RS-485 通信 

 9-30 頁 狀態一覽 編碼器/轉子機械角（積算值） 

  

以 RS-485通信確認絕對式數據 

傳送指令 (*1) ：24 01 00 11 00 C3 0A 94 

接收數據 (*2) ：26 01 80 11 □□ □□ □□ □□ ○○ ○○ 
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絕對式數據（編碼器/轉子機械角（積算值））用以下的公式求得 

 

[絕對式數據]=[編碼器多圈數據]×217+[編碼器/轉子機械角(1 圈)] 

 

 

以 SERVO STUDIO確認絕對式數據 
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警報 

 

絕對式系統使用時所發生的警報，在 SERVO STUDIO 確認。 

這些警報，即使進行警報重設或重新啓動控制電源，也無法清除警報。請進行編碼器清除後，再

啓動控制電源。 

 
 

警報 

No. 
警報內容 對應方法 

11 
編碼器異常 

(多圈計數器超出) 

・編碼器的多圈數據超過規定值。 

・請確認絕對式系統(No.257.0)的數值。 

・請確認移動量在 32,767 旋轉數以內。 

18 
編碼器異常 

(迴路) 

・編碼器本體異常。 

・請確認詳細警報內容。 

 

9-14 頁 編碼器警報 

20 
編碼器異常 

(多圈數據) 

・多圈數據被重設的異常。 

・請確認銷針接觸不良等編碼器電纜的配線。 

・連接 FG，請採取遠離電機動力電纜與編碼器等噪

音對策。 

21 
編碼器異常 

(電壓降低) 

・電池電壓下降，多圈數據被重設的異常。 

・請確認是否電池電異太低，及電池電纜是否脫落。 
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來自編碼器發生的警報在 SERVO STUDIO 中確認。發生警報 No.18, No.20, No.21 時，在 SERVO 

STUDIO 的輔助功能介面確認詳細內容。 

這些警報，即使進行警報重設或重新啓動控制電源，也無法清除警報。請進行編碼器清除後，再

啓動控制電源。若重新啓動控制電源也未能改善時，請與本公司代理商聯絡。 

 

 

編碼器 

警報 No. 
項目 狀況說明 

0 速度異常 
備份時發生多旋轉傳感器異常，或者啓動控制電源時，發生

速度異常 

1 
角度傳感器輸出 

振幅異常 
發生角度傳感器輸出振幅異常 

2 
多圈傳感器 

通信警報 
啓動控制電源時，無法取得多圈數據的情況 

3 位置警報 
由於傳感器故障，角度傳感器和多圈傳感器的值不一致，編

碼器位置資訊不正確 

4 電壓過低警報 
只適用絕對式編碼器 

切斷控制電源時，供給電壓降到規格範圍以下 

5 EEPROM 警報 保存於 EEPROM 的數據不正確 

6 溫度過高警告 編碼器基板溫度超過設定溫度時 

7 電池電壓降低警告 電池電壓降到指定值以下 (*1,2) 

*1) 電源一旦啓動後，之後每隔１小時，均會自動確認電池電壓。 

*2) SERVO STUDIO 上不會顯示 

編碼器警報 
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功能 
 

緊急停止 

用戶 I/O 的 E-STOP 信號一旦斷開的情況下，則處於緊急停止狀態。伺服 OFF，開始減速停止、電

機動作則停止。不發生警報。根據參數設定可輸出警告。E-STOP 信號一旦接通的情況下，則解除

緊急停止狀態、處於可運轉的狀態。緊急停止狀態儘管不依據參數設定，一直處於有效，但為了

通知外部處於緊急停止狀態，有必要設定參數，使緊急停止狀態下輸出警告。 

 

 

 

SVON 信號輸入狀態下，E-STOP 信號一旦接通，則解除

緊急停止狀態，根據輸入指令，電機會立刻開始動作。  

 

 

運轉中，斷開用戶 I/O 的 SVON 信號，斷開 E-STOP 信號，根據設定的參數，電機會減速停止。 

 

 
 

減速停止的設定 
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技術資料 
 

驅動器迴路系統方塊圖 

 

請參照相應型式的圖 

（型式：SD3□□□□□** □內為表內的 4 個文字） 

驅動器 
驅動器 

電源容量 

電機額定輸出 圖 
(參照) 50W 100W 200W 400W 750W 1kW 1.5kW 2kW 

單軸 

50W 

～ 

800W 

－ － 1201 2401 3801 

－  
(9-18) 

YZ11 Z111 1211 2411 3811 

YZ21 Z121 1221 2421 － 

YZ22 Z122 1222 2422 3822 

1kW 

～ 

2kW 

－ 

4A01 6B01 8C01 

 
(9-18) 

4A11 6B11 8C11 

4A21 － － 

4A22 
(*) 

6B22 8C22 
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單軸 驅動器主迴路電源容量 50W～800W 

 

單軸 驅動器主迴路電源容量 1kW～2kW 
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狀態顯示 
 

前言 

 

狀態數據，可以通過設定面板、SERVO STUDIO、及 RS-485 通信顯示。 

・設定面板及 SERVO STUDIO 的顯示方法，請參照 5 設定。 
 5 設定 

・RS-485 通信，使用以下的通信指令。 

指令名稱 指令代碼(*) 內容 

GET_STATE_VALUE_2 10 將狀態編號指定的狀態值以 2 byte 單位顯示。 

GET_STATE_VALUE_4 11 將狀態編號指定的狀態值以 4 byte 單位顯示。 

*）指令代碼為 16 進制。 

 通信手冊 RS-485 通信 

 

 

指令例作為參考。 

 

・務必在熟讀「5 設定」和「通信手冊 RS-485 通信」，充分理解的基礎上

使用。 

 

・請充分確認寫入的數據在上限值和下限值的範圍內。 

 

 

 

本操作說明書中，狀態的說明以「編碼器脈波單位元」和「指令脈波單位元」來表現。 

編碼器脈波單位 
驅動器控制部的脈波量，以電機旋轉 1 圈相當的脈波量 17bit 為基準。在驅動器內部為分倍

頻處理後的數值。 

指令脈波單位元 
以由上位控制裝置看的電機旋轉 1 圈相當的脈波量為基準。此為分倍頻處理前的值。 

補充 
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狀態顯示一覽 

 

狀態名稱 狀態編號 單位 參照 

警報 0 － 9-23 

I/O 狀態 16 － 9-24 

警告輸出 22 － 

9-25 

控制部溫度 24 ℃ 

脈波序列指令輸入（位置） 33 pulse（指令脈波） 

脈波序列指令輸入（速度） 35 
pulse/160μs (50W～750W) 

pulse/200μs (1kW～2kW) 

模擬速度指令 49 r/min 

9-26 
定位狀態 64 － 

位置指令值 65 pulse（編碼器） 

位置反饋 67 pulse（編碼器） 

位置偏差 69 pulse（編碼器） 
9-27 

ABS 位置指令 74 pulse（指令脈波） 

ABS 位置反饋 76 pulse（指令脈波） 

9-28 
指令位置偏差 78 pulse（指令脈波） 

ABS 位置偏差 80 pulse（指令脈波） 

速度指令 97 r/min 

速度反饋 98 r/min 

9-29 速度偏差 99 r/min 

轉矩指令值 113 0.1% 

負載率 131 digit 

9-30 

負載率(％) (*1) 132 ％ 

編碼器／轉子機械角 

（1 圈） 
194 pulse（編碼器） 

編碼器／轉子機械角 

（積算值） 
195 pulse（編碼器） 

編碼器溫度 (*2) 205 ℃ 

編碼器電池電壓 (*2) 206 0.1V 

9-31 編碼器通信重試次數 (*2) 216 次 

編碼器數據異常次數 (*2) 218 次 

再生狀態 228 － 
9-32 

主迴路電源電壓 (*3) 232 0.1V 

邏輯 I/O 輸入 (*4) 288 － 9-33 

邏輯 I/O 輸出 (*4) 296 － 9-34 

慣量比推定值 (*2) 371 ％ 9-35 
*1) 僅限於 SERVO STUDIO 

*2) 驅動器版本 4.0.0.0～ 

*3) 僅限於 RS-485 通信 

 

補充）在 SERVO STUDIO 上可以確認驅動器版本。 

 SERVOSTUDIO 操作手

冊 
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狀態顯示詳細 

 

狀態名稱 警報 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 0 （00） ― 4 無 

內容 顯示在驅動器發生的警報狀態。 

指令例 24 01 00 11 00 00 E3 BB 

*)（）內的數字 16 進制。 

 

 
（上述記載的是新的警報名稱。） 

  9-36 頁 新舊警報名稱對照 

  8 故障排除 警報 
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狀態名稱 I/O 狀態 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 16 （10） ― 2 無 

內容 

顯示 I/O 狀態。 

 

S－TUNE 中，可於【波形監測】和【狀態顯示】確認 I/O 狀態。 

 【波形監測】・・・I/O 位的合計值以 10 進制表示 

 【狀態顯示】・・・I/O 位的合計值以 2 進制表示 

編碼器 Z 相輸出（OCZ）則永遠固定於０(零)。 

指令例 24 01 00 10 00 10 C6 BA 

*)（）內的數字 16 進制。 
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狀態名稱 警告輸出 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 22 （16） ― 2 無 

內容 警告的詳細由比特欄位顯示。 

指令例 24 01 00 10 00 16 A6 7C 

 

 

狀態名稱 控制部溫度 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 24 （18） ℃ 2 有 

內容 
表示驅動器控制部的溫度。 

請將驅動器設置在使控制部的溫度在 85℃以下的環境。 

指令例 24 01 00 10 00 18 47 B2 

 

狀態名稱 脈波序列指令輸入（位置） 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 33 （21） 
pulse 

(指令脈波) 
4 有 

內容 取得的上位裝置輸出的脈波數。 

指令例 24 01 00 11 00 21 D7 F8 

 

狀態名稱 脈波序列指令輸入（速度） 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 35 （23） 

pulse/160μs 
(750W 以下) 
pulse/200μs 

（1kW～2kW） 

2 有 

內容 以脈波序列指令輸入(位置)每 160μs 或 200μs 的差值表示速度。 

指令例 24 01 00 10 00 23 C0 8A 

*)（）內的數字 16 進制。  



 

9-24 ― SERVO STUDIOLAG 使用說明書 ―  

狀態名稱 模擬量速度指令 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 49 （31） r/min 2 有 

內容 

表示在驅動器輸入的模擬量速度指令值。 

模擬量速度指令時，同時觀測此數值（在 SERVO STUDIO 顯示的波形

數據）和速度偏差值，觀察對於指令的追隨性或振動。 

指令例 24 01 00 10 00 31 F2 F9 

 

狀態名稱 定位狀態 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 64 （40） ― 2 無 

內容 

表示定位狀態。 

  0 時・・・未結束 

  1 時・・・結束 

指令例 24 01 00 10 00 40 9C 4F 

 

狀態名稱 位置指令值 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 65 （41） pulse 
(編碼器) 

4 有 

內容 

表示在位置環輸入的指令值。 

是將脈波指令輸入（位置）值或者內部位置指令值分倍頻，並平滑化

後的數值。 

指令例 24 01 00 11 00 41 BB 5E 

 

狀態名稱 位置反饋 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 67 （43） pulse 
(編碼器) 

4 有 

內容 表示由編碼器反饋於驅動器的電機的位置數據。 

指令例 24 01 00 11 00 43 9B 1C 

*)（）內的數字 16 進制。 
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狀態名稱 位置偏差 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 69 （45） pulse 
（編碼器） 

4 有 

內容 

顯示位置指令與位置反饋的偏差。 

 

在位置控制模式的調整中為重要的數值。 

確認脈波列指令變為零之後，位置偏差收束到所要求範圍內的時間（整

定時間）或振動。 

進行增益調整令整定時間變短或者抑制振動等，以達成設備要求的規

格。 

 

設備振動的情況，以位置偏差或者轉矩指令值的波形，調查共振頻

率。 

振動則於以下的位置指令濾波器設定振動頻率，以波形確認振動已被

抑制。 

・濾波器 1 (平滑化濾波器 1) 移動平均次數(No.80.0) 

・濾波器 4 (平滑化濾波器 2) 移動平均次數(No.81.0) 

指令例 24 01 00 11 00 45 FB DA 

 

狀態名稱 ABS 位置指令 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 74 （4A） pulse 
(指令脈波) 

4 有 

內容 
以原點偏移值為基準的位置指令值。 

為指令脈波單位元。 

指令例 24 01 00 11 00 4A 0A 35 

*)（）內的數字 16 進制。 
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狀態名稱 ABS 位置反饋 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 76 （4C） pulse 
（指令脈波） 

4 有 

內容 
表示由編碼器反饋於驅動器的電機的位置數據。 

為指令脈波單位元。 

指令例 24 01 00 11 00 4C 6A F3 

 

狀態名稱 指令位置偏差 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 78 （4E） pulse 
(指令脈波) 

4 有 

內容 
顯示位置指令值與位置反饋值的偏差。 

為指令脈波單位元。 

指令例 24 01 00 11 00 4E 4A B1 

 

狀態名稱 ABS 位置偏差 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 80 （50） pulse 
(指令脈波) 

4 有 

內容 

顯示 ABS 位置指令(狀態編號 74 號)與 ABS 位置反饋(狀態編號 76 號)

的偏差。 

為指令脈波單位元。 

指令例 24 01 00 11 00 50 B9 4E 

 

狀態名稱 速度指令值 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 97 （61） r/min 2 有 

內容 

表示由位置環(位置控制時)或者模擬量速度指令(模擬量速度控制時)，

在速度環輸入的指令值。 

 

調整時，同時測定此值（在 SERVO STUDIO 上顯示波形）與位置偏差

（或者速度偏差，以確認代表對指令跟隨性的整定時間和振動。 

請確認沒有從上位控制裝置輸入過短加減速的指令。加減速時間過短

時，電機將無法跟隨，容易振動。 

設定短的加減速時間時，請使用位置指令平滑化濾波器。 

指令例 24 01 00 10 00 61 A8 0C 

*)（）內的數字 16 進制。 
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狀態名稱 速度反饋 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 98 （62） r/min 2 有 

內容 
表示由編碼器反饋到驅動器的速度。 

電機的轉速，確認對指令的應答性。 

指令例 24 01 00 10 00 62 98 6F 

 

狀態名稱 速度偏差 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 99 （63） r/min 2 有 

內容 

顯示速度指令與速度反饋的偏差。 

 

在速度控制模式時使用。確認加減速時的偏差，進行增益調整，以符合

設備的要求範圍。 

速度偏差大時，請按照控制第 1 增益→積分增益的順序調整。 

位置控制模式時作為參考值。 

指令例 24 01 00 10 00 63 88 4E 

 

狀態名稱 轉矩指令值 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 113 （71） 0.1% 2 有 

內容 

顯示轉矩指令值。數值為 1,000 時，表示額定轉矩。 

 

確認加減速時的轉矩大小，與額定轉矩和瞬間最大轉矩進行比較。 

・實效轉矩：請在額定轉矩以下使用。 

・瞬間轉矩：請以低於最大轉矩的 80%作為參考標準。 

轉矩指令值達到瞬間最大轉矩值則轉矩飽和，不會有超出的輸出，經

過規定的時間則警報會發生。由於飽和則應答會變慢，請採取不使其

飽和的措施。 

 

措施例 

① 設定位置指令濾波器。 

  ・濾波器 1（平滑化濾波器 1）移動平均次數（No.80.0） 

  ・濾波器 4（平滑化濾波器 2）移動平均次數（No.81.0） 

② 由上位控制裝置調節緩和輸出指令的加減速。 

③ 加入減速機，縮小慣量比。 

④ 重新選定電機，選擇轉子慣量高的電機，或者加大容量縮小慣

量比。 

指令例 24 01 00 10 00 71 BA 3D 

*)（）內的數字 16 進制。 
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狀態名稱 負載率 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 131 （83） digit 2 無 

內容 

表示電機的負載率。 

數值為 1,000 時，表示相當於 100％的額定負載。 

若 1,440（120％）則為過載異常。請調整運轉條件使其在 1,000 以下。 

公式 ： 電機负载率［%］ = √負載率［digit］×10 

指令例 24 01 00 10 00 71 BA 3D 

 

狀態名稱 負載率 (％) 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 132 （－） ％ － 無 

內容 電機的負載率由百分比顯示（僅限於 SERVO STUDIO）。 

指令例 ― 

 

狀態名稱 
編碼器/轉子機械角 

（1 圈） 
單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 194 （C2） pulse 
(編碼器) 

4 無 

內容 
電機旋轉 1 圈的位置數據。以 0～131,072（17bit）顯示。此值為絕對

值。 

指令例 24 01 00 11 00 C2 1A B5 

 

狀態名稱 
編碼器/轉子機械角 

（積算值） 
單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 195 （C3） pulse 
(編碼器) 

4 有 

內容 

為電機的多圈數據。 

此值以編碼器反饋脈波的總和顯示。 

（1圈據）+（131,072×圈數） 

 

使用絕對式編碼器時即為絕對式數據。 

指令例 24 01 00 11 00 C3 0A 94 

 

狀態名稱 編碼器溫度 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 205 （CD） ℃ 2 有 

內容 顯示編碼器的內部溫度。（參考值） 

指令例 24 01 00 10 00 CD DC 6A 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

*)（）內的數字 16 進制。  
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狀態名稱 編碼器電池電壓 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 206 （CE） 0.1V 2 有 

內容 顯示編碼器的後續電壓。 

指令例 24 01 00 10 00 CE EC 09 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

狀態名稱 
編碼器 

通信重試次數 
單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 216 （D8） 次 2 無 

內容 顯示編碼器通信異常時通信重試次數。 

指令例 24 01 00 10 00 D8 9E FE 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

狀態名稱 
編碼器 

數據異常次數 
單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 218 （DA） 次 2 無 

內容 顯示編碼器數據接受的累計異常次數。 

指令例 24 01 00 10 00 DA BE BC 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

*)（）內的數字 16 進制。 
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狀態名稱 再生狀態 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 228 （E4） ― 2 無 

內容 

顯示驅動器電源迴路的再生狀態。 

設定面板時 
 5 設定 設定面板 

SERVO STUDIO 時 

【波形監測】I/O 位的合計值以十進制波形顯示。 

【狀態顯示】I/O 位以 2 進制顯示。 

指令例 24 01 00 10 00 E4 69 21 

 

 
 

 

狀態名稱 主迴路電源電壓 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 232 （E8） 0.1V 2 無 

內容 顯示驅動器的主迴路電源電壓（參考值）。 

指令例 24 01 00 10 00 E8 A8 AD 

*)（）內的數字 16 進制。 
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狀態名稱 邏輯 I/O 輸入 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 288 （120） ― 4 無 

內容 

顯示驅動器內部的邏輯 I/O 的輸入狀態。（僅限於 RS-485 通信） 

 

在上位控制裝置使用 RS-485 通信，進行內部位置指令模式的點表動作

等的場合使用。 

 
 通信手冊 RS-485 通信 

指令例 24 01 00 11 01 20 F4 E8 

*)（）內的數字 16 進制。 
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狀態名稱 邏輯 I/O 輸出 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 296 （128） ― 4 無 

內容 

顯示驅動器內部的邏輯 I/O 的輸出狀態。（僅限於 RS-485 通信） 

 

在上位控制裝置使用 RS-485 通信，進行內部位置指令模式的點表動作

等的場合使用。 

 
 通信手冊 RS-485 通信 

指令例 24 01 00 11 01 28 75 E0 

*)（）內的數字 16 進制。 
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狀態名稱 慣量比推定值 單位 字節數 符號 

狀態編號（*） 371 （173） ― 2 無 

內容 顯示自動調整推定的慣量比的值。 

指令例 24 01 00 10 01 73 A9 4E 

驅動器版本 4.0.0.0～ 

*)（）內的數字 16 進制。 
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新舊警報名稱對照 
SERVO STUDIO 3.0.2.0 以後的一部分警報名稱有變更 

警報

No. 
舊名稱 新名稱 

0 系統錯誤 系統錯誤 

1 EEP 數據異常 EEPROM 數據異常 

2 機種編碼異常 機種代碼異常 

4 超速異常 過速度異常 

5 速度偏差異常 速度偏差異常 

6 位置偏差異常 位置偏差異常 

7 過負載異常 過負載異常 

8 指令超速異常 指令過速度異常 

9 編碼器脈波輸出頻率異常 編碼器脈波輸出頻率異常 

10 位置指令溢出／原點復歸失敗 
內部位置指令溢出異常 

原點復歸失敗 

11 編碼器多圈計數器溢出 
編碼器異常 

（多圈計數器溢出） 

12 超溫異常 過溫異常 

14 過電壓異常 過電壓異常 

15 電源異常 電源異常（主迴路電源） 

16 編碼器通信異常 1（接收數據異常） 編碼器異常（接收數據） 

17 編碼器通信異常 2（無響應） 編碼器異常（無應答） 

18 編碼器異常 編碼器異常（迴路） 

19 編碼器通信異常 3（雙向通信異常） 編碼器異常（通信） 

20 多圈數據異常 編碼器異常（多圈數據） 

21 編碼器電壓下降異常 編碼器異常（電壓下降） 

22 控制電源減電壓異常 電源異常（控制電源） 

23 基礎迴路遮斷 開關迴路異常 

24 過電流異常 過電流異常 

25 逆變器異常 1 逆變器異常 1 

26 逆變器異常 2（伺服 ON 超時） 逆變器異常 2 

27 電流傳感器異常 電流傳感器異常 

28 － 編碼器異常（過溫） (*) 

29 5V 控制電源減電壓異常 電源異常（驅動器內部） 

*) 驅動器版本 4.0.0.0～ 
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脈波列指令輸入濾波器（No33.0）的設定方法 
 

脈波串指令輸入濾波器（No.33.0）的功能是減輕幹擾引起的誤動作。 

選擇能通過脈波串指令輸入的脈寬。脈波串指令是集電極開路輸入的場合，設定最佳的濾波值。 

 

設定值 通過脈寬  設定值 通過脈寬 

0 無濾波器  8   600ns（輸入 500kHz 時推薦） 

1  25ns  9   800ns 

2  50ns（輸入 4MHz 時推薦）  10 1,000ns 

3 100ns  11 1,200ns 

4 150ns（輸入 2MHz 時推薦）  12 1,600ns（輸入 250kHz 時推薦） 

5 200ns  13 2,000ns 

6 300ns（輸入 1MHz 時推薦）  14 2,300ns 

7 400ns  15 3,100ns 

 

 

・輸入頻率高時，通過脈寬的設定要小。 
・提高抗幹擾時，通過脈寬的設定要大。 

 

t1 或 t2 的最小值是可通過脈寬 

・通過脈寬設定為輸入脈寬 1/2 到 1/3 的程度。 

例) 輸入脈波 2MHz（Duty50%）的場合 

輸入脈寬為 250ns，通過脈波設定為 125ns，參數 No.33.0 設定為 3 或者 4。（初始值=4） 

 

 

 

占空比(%) 

脈波頻率 
50 40 30 20 10 

100kHz 12 11 10 8 6 

200kHz 9 8 7 6 4 

 

  

設定的要點 

脈波頻率和脈波占空比的濾波最佳值 
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  1 
 

操作手冊 
 

SD3系列專用設定軟體 

Servo Studio Ｖer.3.1.2.0～ 



 

2   

 

 

誠摯感謝您使用伺服電機SD3系列用的設定軟體S-TUNE。 

■ 請詳細參閱本「操作手冊」後，再正確安全地使用本軟體。 

■ 使用前請務必先閱讀「安全注意事項」。 

■ 閱讀後請務必妥善保管。 

■ 爲了使製品更加精良，可能會未經預告變更規格。 
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安全注意事項 
 

本書中將當忽視顯示內容而錯誤操作時所産生的危害程度，使用以下的標示作區分。 

 

「假定引起危險的狀態産生，可能會導致嚴重的人身傷害，甚至死 

亡」的內容。 

 

「假定可能會導致人身傷害，或者物品損壞的可能性」的內容。 

 

本書中以下列的標誌區分應遵守的內容。 

 

切勿實施的「禁止」內容。 

 

必須執行的「強制」內容。 

 

本書中將假定的有害事實和現象以下列的標誌表示。 

 

注意・所有危險 

無法預期的動作・不穩定的動作・成為失控的原因 

而無法充分發揮產品的性能・導致縮短產品的壽命 

 
成爲觸電的原因 

 
造成燙傷的原因 

 
造成火災的原因 

 
導致受傷的原因 

 
成為故障・破損的原因 
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標示 預防措施（禁止或實施的事項） 假定的現象 

連接・操作 

 

極端的調整變更會造成動作不穩定，絕對不可執行。 
 

 

變更驅動器的參數時，請詳讀驅動器的操作說明書或技術

數據後再行小心操作。  

隨著試運轉功能、返回原點等電機動作的操作，務必在確保

四周的安全之下進行。  

試運轉務必要固定電機，在與機械系統分離的狀態下進行。 

確認動作之後，再安裝於機械系統。  

其它使用注意事項 

 

地震發生後務必進行安全確認。 
 

爲免地震時發生火災及人身事故，請確實地進行設置、安

裝。 

 

設置緊急時可實時停止運轉並切斷電源的外部緊急停止回

路。 
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保證・免責 
 

■ 本軟體若因敝公司以外之人員設定的參數或製作的程式等原因，所引起的結果戓者因對

本軟體的錯誤操作、故障等而産生的損害等，敝公司一概不負任何責任。 

 

■ 本軟體、本操作手冊、相關數據及包含的商標、Logo 及其它所有的著作權，無論是否已

經註冊，全都歸屬於 FATEK 股份有限公司所有。 

 

■ 本製品無權利所有人的許可，嚴禁租借、銷售、流傳到網絡等未經授權擅自複製或轉售行

爲。 

 

■ 本軟體及本操作手冊全部或者部份未經本公司許可授權，擅自複製到硬盤、CR-R、DVD

或其它媒體，或者流傳至網絡上，是被法律所禁止的。 

 

■ 嚴禁對本製品進行反向工程、反編譯或拆解等行爲。 

 

■ 使用前請務必閱讀「安全注意事項」。 

 

■ 閱讀後亦請妥善保管本操作手冊。 

 

 

 

■ 爲了提升性能等，可能會有自行變更或者追加規格及功能的場合，敬請見諒。 

 

 

■ 本操作手冊的內容秉持萬全完整敘述而作成，但若有疑問之處請與本公司代理商聯絡。 

■ 本操作手冊致力於永遠記載最新的資訊，故有可能未經預告變更內容。 

■ 本操作手冊的插畫或畫面有可能會與實際狀況有差異。 

 

 

關於本軟體 

關於本操作手冊 
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概要 
 

本軟體使用 Windows 操作系統，利用 USB 電纜線與市售的計算機與 SD3 系列的驅動器進行通信。 

本軟體是可以在計算機畫面上設定、確認參數，執行控制狀態的監測，確認動作波形，調整，點

表運轉，試運轉等的軟體。 

使用時請與 S-FLAG 操作說明書一並閱讀。 

請詳讀本操作手冊後再正確安全地使用本軟體。 

請準備構成系統必要的下列設備。 

 

必要的系統組成 
 

爲使用本軟體，必須要配備滿足以下條件的器件。使用與推薦規格不同的動作環境時，有可能軟

體會無法執行。 

 

■個人電腦（PC） 

 産品規格 

OS 

Windows
®
 XP SP3 (32bit) 

Windows
®
 7 (32bit、64bit) 

Windows
®
 8 (64bit) 

語言 日文、中文(簡體)、中文(繁體)、韓文、英文 

CPU Pentium
®
 III 512MHz 以上 

內存 256MB 以上 (建議 512MB) 

硬體容量 512MB 以上的可用保存空間 

串口通信功能 USB 接頭 

■顯示器 

解析度 1024×768 圖元以上 

色彩數 24bit 色 (True Color)以上 

■電纜線 

USB 電纜線 USB A－USB mini B 

*) 在幹擾較嚴重的環境下使用時，建議採用附有信號專用幹擾濾波器的纜線。 

 

■ 與其它應用程式同時使用時，SERVO STUDIO 的動作可能會變得不穩定。故請單獨使用

SERVO STUDIO。 

 

 
 

◆Microsoft、Windows 為美國 Microsoft Corporation（微軟）在美國及其他各國的註冊商標。 

◆其他記載的公司名稱、產品名稱等為各該公司的商標、註冊商標。 
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設置 
 

安裝方法 

 

1. 開啓電腦電源，啓動 Windows。 

・若有打開中的軟體請關閉。 

・驅動器若已經連接電腦時，請先拔掉連接電纜。 

2. 將 SERVO STUDIO 安裝程式 (zip 檔)解壓縮至桌面上。 

・無法安裝到網路驅動器上（network drive）。 

・本軟體需要.net Framework。若未安裝.net Framework 時，當啓動 SERVO STUDIO 安裝程式即

會跟著啓動 Microsoft.NET Framework 3.5 SP1 的安裝程式。 

 

3. 在解壓縮後的文件夾內雙擊 setup.exe。 

安裝完成前請勿關閉計算機電源或啓動其它軟體。  

 

4. 安裝完成即會於桌面上建立快捷方式。 

 

 

安裝被中止時 

SERVO STUDIO 在與驅動器通信時使用下列 Windows 系統檔。 

安裝程式會確認有無這些系統文件，如不存在時即中止安裝。 

安裝程式被中止時，請確認下面系統檔是否存在於下述檔夾之中。 

・ C:\WINDOWS\system32\drivers\usbser.sys 

・ C:\WINDOWS\inf\mdmcpq.inf 

 

卸載方法 

在「控制台」→「安裝與解除程式」中，選擇「SERVO STUDIO」，按「卸載」。 

 檔案名 .net Framework 

首次安裝 SERVO STUDIO-FULL_Ver-“版本編號”.zip 包含在內 

版本升級 SERVO STUDIO_Ver-“版本編號”.zip 不含 
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基本操作 
 

SERVO STUDIO 啓動與結束 

 

１．開啓驅動器的控制電源，將 USB 電纜線確實插入 CN3。 

 

２．點擊電腦桌面上的 SERVO STUDIO 圖標。 

 

３．啓動 SERVO STUDIO，顯示通信設定介面。 

(介面上的快捷按鈕顯示 3.0.2.0 以後的版本) 

 

 

１．按通信設定介面的  按鈕，結束與驅動器的通信。 

 
２．按 SERVO STUDIO 畫面的菜單「文件」→「結束」。 

 

（或點擊 SERVO STUDIO 畫面標題欄右端的 。） 

 

啟動 

結束 

快捷按鈕 
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鍵盤操作 

 

本書中如下記載了鍵盤操作。 

標誌 內容 

[↑] [←] 

[↓] [→] 

代表上下左右的箭頭鍵。 

通過按此鍵，移動菜單的選擇項目。 

選取的項目會強調顯示。 

數字 

（0～9） 
代表數字鍵。 

請輸入符合的數字。 

[ESC] 鍵盤中標示的[ESC]、[Esc]表示的是退出鍵。將輸入中的數值恢復至原來的數值

時使用。 

[ENTER] 鍵盤中標示的[ENTER]、[Enter]、[RETURN]、[Return] 表示的是輸入鍵。請選擇

執行各菜單時或輸入完數值後，最後按此鍵。 

 

菜單的選擇操作 

鼠標指針移至欲選擇的菜單項目或操作按鈕之上，按鼠標的左鍵，執行各個項目。 

以[↑] [←] [↓] [→] 各按鈕選取欲選擇的菜單，通過輸入 [ENTER]鍵也可以執行各個項目。 

 

數值的輸入 

請使用鍵盤的數字鍵輸入。 

另外，參數變更等的數值數據，以十進制表示，故請輸入十進制數。無法輸入 2 進制或 16 進制。 

數值輸入中可以用 [ESC]鍵取消。 
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共通按鈕操作 

各介面可共通使用的按鈕。 

按鈕 處理內容 

 
由驅動器的 RAM 讀取信息。 

 
設定到入驅動器的 RAM。 

 
寫入驅動器的 EEPROM。 

 

讀取保存於電腦的檔，顯示於畫面。 

參數、點表等 

 

將設定的內容保存於電腦中。 

將相同的內容複製於其它的驅動器等時使用。 

 
移動至波形監測介面。 

 

 

 

SERVO STUDIO 使用的資料一覽表 

SERVO STUDIO 中可以將以下的檔作為數據保存於電腦。分析電機動作或進行與其它驅動器相

同設定時使用。 

 

文件 檔案名稱之初始值 擴展名 使用的介面 

參數 parameter_YYMMDD_hhmmss .xml 參數 

波形資料 waveformYYMMDD_hhmmss .csv 
波形監測 

波形比較 

狀態記錄 statevaluelog_YYMMDD_hhmmss .csv 狀態顯示 

點表參數 pointtable_YYMMDD_hhmmss .xml 點表 

I/O 分配 IoSetting_YYMMDD_hhmmss .xml 輔助功能 

 

請勿變更已保存的檔內容或擴展名。 

否則將無法從 SERVO STUDIO 上讀取。 

 

預設的檔案名會含有年月日時分秒。 

例：YYMMDD(年月日)、hhmmss(時分秒) 
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數據流程 

 

 

記號 執行時機 動作 

(A) 開啓控制電源時 
將驅動器的 EEPROM 上的參數讀取至驅動器內

的 RAM。 

(B) 
SERVO STUDIO 與驅動器的通信結束

時 

由驅動器內的 RAM 對電腦取得參數，顯示於畫

面。 

(C) 輸入參數時 
在畫面上的輸入欄位上輸入參數，驅動器進行

設定的準備。 

(D) 
點擊  

時 設定至驅動器的 RAM 上。 

(E) 
點擊  

時 寫入至驅動器的 EEPROM 上。 

(F) 
點擊  

時 將畫面上顯示的參數保存於檔。 

(G) 
點擊  

時 讀取文件顯示於畫面上。 
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介面操作 
 

概要 

 

SERVO STUDIO 將各個機能以介面劃分。詳細內容請參考各個頁面。 

 

 

 

・連接/切斷與驅動器的通信。 

・由驅動器取得機種資訊和序列號。 

 

 

・設定、確認參數一覽表中所有的參數。 

・將設定的參數進行檔保存／讀取。 

 

 

 

・顯示狀態波形。 

・確認定位時間或振動狀況等，調整增益參數至最優化。 

・將波形數據進行檔保存／讀取。 

・設定濾波器 

 

 

・將於波形監測中取得的狀態波形以兩個畫面顯示並進行比較。 

 

 

・監測驅動器的狀態數據。 

・將狀態紀錄數據進行檔保存。 
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・可顯示並確認驅動器的警報狀態。 

・可以確認主要原因的對應方法。 

・可以確認驅動器的警報信號解除方法。 

・可以確認驅動器的產品壽命信息。 

・可以確認警報履歷 

 

 

・自動調整增益參數。 

・設定濾波器 

 

 

・通過定位器功能設定運轉動作。 

・將各點位元資訊進行檔保存／讀取。 

 

 

・為了進行調整，可以在不連接上位控制設備的情況下，進行接近

真實動作的模擬運轉。 

 

 

・確認編碼器的警報狀態，清除多圈數據。 

・可依各控制模式指令模式進行 I/O 的設定及變更。 
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通信設定 

 

 

  取得驅動器資訊。會顯示於信息區域。 

  
開啓序列埠，與驅動器進行通信連線。 

連線完成，選項 則變綠色， 則為 。 

  
關掉串列埠，切斷與驅動器之連線。 

切斷， 選項 則變藍色，  則為 。 

 連接確認 1 勾選  □串列埠。 

串列埠開啓即由藍色變綠色。 

 連接確認 2 由於都在相同位置顯示，任何介面都能確認連接狀態。 

 ：未連線 

 ：連線中 
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參數 

 

 

 參數一覽 將相關參數群組化。 

 參數表 參數編號遞增顯示。 

請選擇欲變更的編號，雙擊 [數值]進行變更。 

變更後和讀取文件時， [變更]會出現「*」符號。通過  使其消失。 

[重新啓動]為「要」的參數，在  後，重新啓動控制電源即變更完成。 

 參數說明 參數表中選擇的參數內容。 

 伺服驅動器 ：由驅動器的 RAM 上讀取。 

：設定到驅動器的 RAM 上。 

：寫入到驅動器的 EEPROM 上。 

 文件 ：開啓並顯示過去保存的數據。 

：以電子檔保存編輯中的參數。 

可以將相同的設定值複製至其它的驅動器。 

  
→  ：將編輯中的參數與 EEPROM 數據或文件數據進行比較。 

 ：回到  參數表。 

  
清除 EEPROM 的參數。 

使用於回到初始值(出廠時狀態)或變更電機機種時。 

之後連線的電機機種會自動設定參數。 

操作之前建議先備份數據。 

  開啓的檔案名稱。 
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按  則會切換為參數數據比較畫面。 

可以比較驅動器的 RAM 值。 

 

 

 比較對象 請指定比較的數據。 

請選擇 EEPROM 或以前保存的文件。 

  
執行比較，在顯示區域上顯示結果。 

無差異時，則不會顯示任何資訊。 

若把文件當作比較對象時，會出現檔選擇窗口，進行選擇並同時執行比較。 

  在比較對象中選擇的檔案名。 

 顯示區域 No. 參數編號。 

名稱 參數名稱。 

伺服驅動器值 驅動器的 RAM 值。 

比較值 比較對象所選擇的數值。 

差分 伺服驅動器值與比較值之差。 

  返回參數編輯畫面。 

 

  

參數比較 
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電機與驅動器，請正確組合使用。 

錯誤搭配組合時，請清除驅動器 EEPROM 的參數之後，再

進行正確組合。  

 

 

 
 

步驟 操作 處理 

1 
驅動器與電腦連線 

啓動控制電源（無須開啓主電源） 

 

2 在編輯介面按  
 

3 

  

 ：執行處理 

 ：中斷處理 

 

清除失敗時，請從頭重新操作一次。 

 

 

清除 EEPROM 參數之後，請勿保存參數至 EEPROM。 

否則參數初始值會變無法自動設定。  

 

 

 
 

步驟 操作・處理 

1 清除參數。 

2 切斷主電源與控制電源。 

3 交換電機，連接編碼器電纜線。 

4 
重新啓動控制電源。 

對應新電機的參數初始值將對 EEPROM 進行自動設定。 

5 請確認驅動器的報警狀態均為正常。 

 

  

變更電機型號 

EEPROM 參數清除步驟 

電機機種（額定輸出）的自動辨識 
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波形監測 

 

 
重點 

 

 

 

參數切勿輸入錯誤數值。 

會有失控的危險。請充分確保安全區域後再進行增益調整。  

 

以防萬一，請充分確認周圍的安全，採取可以立即停止的手

段和安全措施。  

 

 

 

 圖表區域 
在圖表區域內可用鼠標操作。 

拖 動：擴大選擇的矩形範圍。 

按右鍵：截取波形。 

滾輪按鈕： 

 ・波形已選擇的狀態中，在 X 軸倍率、Y 軸倍率、Y 軸範圍的任一數

值輸入部中光標為閃爍的狀態下滾動，則可變更刻度的最大值。 

 ・脫開選擇滾動、則圖表左側的光標(綠色)會左右移動。 

  

除了波形之外，請觀測電機或者設備的聲響、振動、運轉的生硬度或平滑度等，

進行最適合的增益調整。 

波形顯示區域 
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 光標 將 X 軸左右滾動，那時的數值顯示於  時間。 

第 1 光標（綠色）、第 2 光標為（藍色）。 

  所顯示的所有波形最大值符合於圖表的最大值。 

重置變更過的顯示履歷。 

波形取得完成時的顯示即此顯示。 

 選擇一個波形以其最大值和最小值的平均為中心，重新顯示圖表。 

使用於數值的變化小的波形偏於上部或下部時。波形的選擇變更可點擊

Y 軸上下的波形顔色和相同的該顔色的狀態項目名稱。 

已選擇的狀態項目名稱，如  般帶有黑框。 

 顯示最多可返回 5 次。 

使用  重置顯示履歷。 

 X 軸倍率 變更 X 軸的顯示倍率。 

Y 軸倍率 變更 Y 軸的顯示倍率。 

Y 軸範圍 變更 Y 軸的顯示寬度。 

 滾動條 上下左右滾動 X 軸 Y 軸，令顯示範圍移動。 

 

 

 

 狀態項目 由下拉式菜單中最多選擇 4 項，勾選選擇方塊，顯示波形。 

將在此選擇的 4 個狀態項目可保存到檔中。 

數據量為４字節的狀態數據，只顯示下位 2 位。 

I/O 項目 使用中的 I/O 也可以波形的形式顯示。 

在狀態項目中選擇並行 I/O 狀態時，最多可以顯示 4 個。 

這裡選擇的 4 個 I/O 項目也可保存到檔中。 

 時間 光標指向當時的測量值。 

T 1 ：第 1 光標（綠色） 

T 2 ：第 2 光標（藍色） 

△T ：T1 與 T2 的差分 

 參數 顯示可設定的參數和可以確認的參數。 

綠色的欄是根據控制增益組合被組合化的參數。灰色數值欄位為僅能確認的

參數。 

 伺服驅動器 
：讀取驅動器 RAM 的增益參數。 

：設定驅動器 RAM 的增益參數。 

：將增益參數寫入驅動器的 EEPROM。 

  

條件設定區域 
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設定動作波形的測定條件。 

取得的波形和調整參數值保存到檔。 

採樣週期 

初始值：2.00 [ms] 

電機容量 設定範圍[ms] 設定單位[ms] 

50W～750W 0.04～2,621.44 0.04 

1kW～2kW 0.05～3,276.8 0.05 

採樣週期 = 
電機動作時間範圍

採樣點數
 

採樣點數 
1 次測量的點數。 

初始值：1,000 [點] 設定範圍：1～4,096 [點] 

觸發方法 

波形開始取得的時機。首先選擇上升，測量從電機動作開始至結束的一連串動作。 

選擇 

項目 
欲檢視位置 記錄開始 記錄結束 

上升沿 
・動作開始時 

・整體的動作 

有效觸發源 

超過觸發等級 到達 

採樣點數 強制 

觸發 

・速度慢 

・連續運轉中的特定部分 
點擊波形取得 

*下降沿無法使用 

有效處發源 

設定進行觸發的波形數據（狀態項目）。 

選擇錯誤的話，則無法開始記錄。 

SD3 使用說明書 7 控制系統方塊圖 

觸發等級 

請設定狀態觸發的等級。 

從超過±觸發等級時開始記錄。 

設定範圍：0～32,767 

觸發位置 

設定觸發位置。 

可以選擇圖形從左端到右端的 8 個位置。 

0：圖形的左端、1/8：左端開始的第 1 個實綫、7/8：右端開始的第 1 個實綫 

 

取得方法 
1 次取得：只取得 1 次採樣點數量 

連續取得：按  為止重複取得 1 次，更新波形。 

 開始取得波形。 

 連續取得時，停止取得波形。 

 取得的波形數據和增益參數的設定值以 csv 格式保存。 

 移動至調整介面的快速調整 

  

功能區域 
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從波形檔讀出波形數據，顯示在波形顯示區域。可以與測定波形重合進行比較。 

狀態項目 

在選擇方框上，選擇希望顯示的波形。 

加上已測定的波形 ，合計最多可顯示 8 個。Y 軸的刻度，前 4 項會從  的上

面開始優先顯示。 

I/O 項目 
其他的波形文件的 I/O 數據。 

在狀態項目上選擇幷行 I/O 狀態的場合，最多顯示 4 個。 

參數 讀取的波形的參數值。 

時間 採樣週期或點數不同時，會與 設定區域  的數值不同。 

 讀取保存數據。 

 讀取文件的名稱。 

 

 

在波形顯示區域，與顯示的波形進行數值比較。 

測定的波形（上段）和波形比較讀出的檔的波形（下段），最多一共可以顯示 8 個。 

值 1：第 1 光標（綠色） 值 2：第 2 光標（藍色）。 

狀態項目 

I/O 項目 
在選擇方框上勾選的項目用數值顯示。 

 

 

 

 

確認發生振動的位置偏差值或轉矩指令值的波形圖表，選擇要設定的濾

波器。 

 

圖表顯示從時間顯示[ms]切換到頻率顯示[Hz]。 

切換到頻率顯示時光標顔色變化，在 A 欄(紅）、B 欄（藍）中顯示頻率。 

頻率顯示的圖表中，以第 1 光標為基準，始終保持 2 的 n 次方的距離

下，決定其第 2 光標的位置。 

讀取峰值，用   按鈕，移動至調整介面，設定濾波器。

根據需要最大可以設定 4 段。 

設定後，可以確認  和  的設定值。 

 
圖表顯示從頻率顯示[Hz]切換到時間顯示[ms]。 

切換到時間顯示時光標顔色恢復，在 A 欄、B 欄中頻率的顯示消失。 

 移動到調整介面的位置指令濾波器調整。 

 移動到調整介面的轉矩指令濾波器調整。 

 從驅動器讀出濾波器參數。 

 濾波器參數設定到驅動器的 RAM。 

 勾選框 
可以對設定的濾器器 ON/OFF。 

即使 OFF 也會記憶濾波器的設定值。 

*）切換到這些介面，時間顯示圖表，以第 1 光標為基準，始終保持 2
n
個采樣點數的距離下，決定其第 2 光標的

位置。對第 1 光標和第 2 光標所夾的領域內的波形實施頻率變換。 
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步驟 操作・處理 

1 請選擇取得波形的狀態項目。 

2 請設定測量條件。 

3 
請按 。 

 
・若不能從觸發待機中切換到紀錄動作中時，則是沒有達到有效觸發源等級。請將有效觸

發源設定為強制觸發，或者降低觸發等級的數值。 

・中途按中止按鈕，則會出現資訊，取得中止處為止的數據。 

4 請調整參數。 
 SD3 使用說明書 7 調整 

5 請按  寫入至驅動器的 RAM。 

6 請按  確認波形。 

7 請調整參數直至達到希望動作的波形。 

8 按  即完成寫入至驅動器的 EEPROM。 

 

 

  

操作方法 1 波形顯示 
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步驟 操作・處理 

1 按波形記錄介面的  。 

2 出現波形檔案名選擇窗口。 

3 確認檔案名，按  即完成。 

 

將測定時指定的測量條件或結果，再重新以相同條件實施測量時使用。 

檔內容 顯示波形的波形資料和增益參數 

默認保存指定位置 C:\Users\******\Documents 

默認檔案名稱 waveformYYMMDD_hhmmss.csv 

 

 

 
步驟 操作・處理 

1 按波形比較介面的  。 

2 顯示波形檔的選擇窗口。 

3 選擇文件，按  即完成。 

4 讀取的檔案名，顯示 。 

 

波形的看法 

・波形顏色並非保存時的顏色保存, 而是檔數據欄位的顯示顏色。 

・將讀取出來的檔數據顯示於數值欄。 

・波形監測介面中, 顯示於同一個圖表。 

 波形比較介面中，在另一個圖表中可以上下排列進行比較。  

操作方法 2 保存波形數據 

操作方法 3 讀取波形數據 
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--- Condition --- 

 Date 檔保存時間 

 Sampling Period[msec] 採樣週期 

--- Gain Parameters --- 

 Item 增益參數的項目名稱 

 Unit 增益參數的單位 

 Value 增益參數的數量 

--- Waveform Data--- 

 Unit 狀態項目的單位元 

 State Value Item 取得的驅動器之狀態項目名稱 

 狀態資料 將採樣週期作為橫軸的測量值 

---I/O Bit Assign--- 

 I/O 數據 

--- Parameters--- 

 關聯參數的信息 

  

波形數據的看法 
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波形比較 

 

 

 

 滾動條 上下左右滾動 X 軸 Y 軸，令顯示範圍移動。 

 光標 左右滾動 X 軸，顯示當時的數值於  時間。 

  開啓過去保存的數據。 

  開啓的檔案名。 

  
顯示的所有波形最大值符合圖表的最大值。 

重置變更過的顯示履歷。 

波形取得完成時的顯示即此顯示。 

波形的選擇變更，點擊 Y 軸上下的波形顔色和相同文字顔色狀態項目名稱。 

選擇的狀態項目名稱會如  般加黑框。 

  每次顯示最多 5 次返回。按  重置顯示的履歷。 

 X 軸倍率 變更 X 軸的顯示倍率。 

Y 軸倍率 變更 Y 軸的顯示倍率。 

Y 軸範圍 變更 Y 軸的顯示寬度。 

 

  

顯示方法：區域 1・2 共通 
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 圖表區域 在圖表區域內可用鼠標操作。 

拖 動：擴大選擇的矩形範圍。 

按右鍵：截取波形。 

滾輪按鈕： 

・波形已選擇的狀態中，在 X 軸倍率、Y 軸倍率、Y 軸範圍的任一數值 

輸入部中光標閃爍的狀態下滾動，則可變更刻度的最大值。 

・  選擇光標後滾動，則光標（綠色）左右移動。 

 狀態項目 最多選擇 4 項，勾選選擇方塊，顯示波形。 

 時間 X 軸顯示光標指向當時的測量值。 

 參數 開啓波形的參數值。 
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狀態顯示 

 

 
 

 狀態顯示 將要監測的狀態數據最多選擇 10 個同時顯示。 

將[數值]以下的三種狀態以 2 進制顯示。 

 

並行 I/O 狀態／定位狀態／再生狀態 

顯示例：[0000 0000 0000 0000(2)」的尾端(2)表示 2 進制。 
 2-25 頁 

 保存狀態的紀錄 可以保存狀態的記錄。 

 採樣週期 設定範圍：500～100,000 [ms] 

設定單位：500 [ms] 

   設定好採樣週期，點擊  。點擊  的同時保存 csv 數據

檔。 

默認檔案名：statevaluelog_YYMMDD_hhmmss.csv 

 監測操作 在點擊狀態監測介面的同時，便開始監測。 

請使用  和  、進行操作。 

 I/O 狀態 輸入輸出信號 ON 時，信號名變為綠色。 
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並列 I/O 位分配 

再生狀態位分割 

定位結束位分配 
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警報 

 
 

  從 SERVO STUDIO 清除驅動器的警報。 

 

警報清除方法 (*) 

 ①去除掉警報的原因 

 ②在參數介面將操作模式 (No.9.0)選擇 1(通信)。 

 ③按警報清除。 

 狀態顯示區域 1 發生報警的列表。 

 警報履歷 顯示過去發生的警報中最後的 10 個。 

 狀態顯示區域 2 狀態顯示區域 1 選擇的警報的主要原因、確認方法、對應方法。 

 壽命信息區域 請作為保養點檢或製品壽命週期的參考標準。 

累計運行時間： 

從驅動器首度啓動控制電源開始的累計運行時間。 

顯示的看法[hhhhhh : mm : ss.s] 

控制電源 ON（啓動）累計次數：驅動器啓動控制電源的累計次數。 

*）  SD3 使用說明書 8 故障排除 

 



 

2-27 ― SERVO STUDIO 操作手冊 ―  

調整 

 

 

・驅動器版本 （僅位置控制模式） 

 

 

 操作步驟 快速調整的操作步驟。 

 調整區域 調整負載特性參數。 

步驟 1 慣性條件的設定： 

請配合連接電機的機械系統的慣量，設定適當的數值。 

步驟 2 設定負載特性參數： 

 ：開始快速調整。 

 ：結束快速調整。 

 ：快速調整 

推定慣量比，值自動設定到驅動器的 RAM。只是做推定的話將

勾選去掉。 

慣量比上限値： 

直接輸入數值進行調整時，在表格的設定值欄位直接輸入。 

：對驅動器的 RAM 設定參數。 

步驟 3 ：讀取驅動器的 RAM 信息。 

：將信息寫入驅動器的 EEPROM 

 移動至波形監測介面。 

 顯示區域 顯示調整中的狀態。 

快速調整 
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・驅動器版本 （速度控制模式） 

或者驅動器版本  

 
 

 操作步驟 自動調整的操作步驟。 

 調整區域 調整負載特性參數。 

步驟 1 剛性(控制增益組合)的設定： 

請從最低值的 5 開始，慢慢地加大數值進行調整。 

 設定範圍 設定單位 

詳細設定 5～30 5 

詳細設定 5～45 1 
 

慣性條件的設定： 

請配合連接電機的機械系統的慣量，設定適當的數值。 

：將剛性和慣量條件寫入驅動器的 RAM。 

步驟 2 調整模式的設定： 

連接電機的機械系統有 Z 軸(重力)或彈簧彈力時 

請選擇[偏負載模式]，若無時請選擇[標準模式]。 

：開始自動調整。 

：結束自動調整。 

：參數自動更新 

進行推定，推定值設定到驅動器的 RAM。 

只進行推定時，請去除勾選。 

直接輸入數值進行調整時，在表格的設定值欄位直接輸入。 

：對驅動器的 RAM 設定參數。 

步驟 3 ：讀取驅動器的 RAM 信息。 

：將信息寫入驅動器的 EEPROM。 

 移動至波形監測介面。 

 顯示區域 顯示調整中的狀態。 

自動調整 
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 位置指令濾波器 

1～4 

是否使用濾波器、使用時使用哪個濾波器，對各個濾波器進行選擇。 

選擇的話，起動數值設定窗口，請輸入數值。選擇的圖標藍色反轉。 

 

無濾波器 

不設定濾波器時選擇。 

點擊圖標切換有效（濾波器 OFF）  /無效  。 

 
平滑化濾波器 

請設定平均移動次數。 

點擊圖標切換有效  /無效  。 

 
陷波濾波器 

請設定頻率[Hz]、寬度、深度。 

點擊圖標切換有效  /無效  。 

 
γ-陷波濾波器 

請設定頻率[Hz]、增益、深度。 

點擊圖標切換有效  /無效  。 

 
 移動到波形監測介面。 

 SD3 使用說明書 7 調整 

  

位置指令濾波器調整 
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 轉矩指令濾波器 

1・2 

是否使用濾波器、使用時使用哪個濾波器，對每個濾波器進行選擇。 

選擇的話，起動數值設定窗口，請輸入數值。 

選擇的圖標藍色反轉。 

 

無濾波器 

不設定濾波器時選擇。 

點擊圖標切換有效（濾波器 OFF）  /無效  。 

 
低通濾波器 

請設定時間常數[0.01ms]。 

點擊圖標切換有效  /無效  。 

 
陷波濾波器 

請設定頻率[Hz]、寬度、深度。 

點擊圖標切換有效  /無效  。 

 
 移動到波形監測介面。 

 SD3 使用說明書 7 調整 
 

轉矩指令濾波器調整 
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點表 

 

 

 
 

 點表 最多可以輸入 16 個點位數據。 

  選擇的點表編號的[位置]寫入目前位置數據。 

 比較  將全部的位元點資訊與 EEPROM 或檔進行比較，不同之處以紅字表

示。 

：返回原本的顯示。 

 比較  關於選擇的點表編號，對 RAM 和 EEPROM 進行比較。 

：返回原本的顯示。 

 點表動作 依點表進行試運轉。 

點位 No.  ：請記入開始運轉的點位 No.。 

 

 伺服驅動器  ：讀取驅動器的 RAM 信息。 

 ：對驅動器的 RAM 寫入參數。 

 ：將信息寫入驅動器的 EEPROM。 

 檔案名 開啓的檔案名。  

 文件 ：開啓過去製作的位點參數文件。 

：將點表參數保存於檔。 
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 微調 指定數值令其動作進行微調整。可設定 3 種模式動作。 

 
設定範圍 移動量：0～1,073,741,823 

轉 速：0～最高速度 

加速時間・減速時間：0～5,000 

：每按 1 次則進行一個模式的動作。 

 原點復歸 ：結束則按鈕左側的燈會亮綠燈，在[現在位置]顯示原點復歸後的 

位置。 

：中斷。 

 

 

 

步驟 操作・處理 

1 
請在參數介面進行設定。 

No. 參數名稱 設定值 內容 

2.0 控制模式 0 位置控制模式 

3.0 指令模式 3 內部指令 

642.0 內部位置 運轉模式 0 點表 
 

2 
製作點表，對驅動器進行設定、寫入。 

 SD3 使用說明書 6 運轉 

3 按  鈕開始點表動作。 

其它  微調, 或  原點復歸也可使用。 

 

操作步驟 
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試運轉 

 

 

 

試運轉是進行電機動作的危險功能。 

為以防萬一，請充分確認四周安全後，採取可以立刻停止的

手段或安全措施。  

試運轉並不連線上位控制設備，而能由 SERVO STUDIO 控制電機動作的功能。 

進行確認電機動作或調整時使用。 

 
 

 移動量 單位：pulse／設定範圍：0～1,073,741,823 

電機轉速 單位：r/min／設定範圍：1～電機最高轉速 

加速時間 
轉速由 0 至到達 1,000r/min 為止的時間。 

單位：ms／設定範圍：0～5,000 

減速時間 
轉速由 1,000 至到達 0r/min 為止的時間。 

單位：ms／設定範圍：0～5,000 

動作模式 

：正轉(CCW)的單一方向旋轉。 

：正轉(CCW)→逆轉(CW)的往復運轉。 

：反轉(CW)→正轉(CCW)的往復運轉。 

：反轉(CW) 的單一方向旋轉。 

暫停時間 
重複旋轉時或正轉反轉時的旋傳送作之間的等待時間。計算機在啓動其

它的應用程式時，有可能無法實現和設定值相同的待機。 

往返次數 
設定的動作模式的重複次數。 

設定範圍：1～1,000 次 
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 連續執行 勾選則往返次數為無效，持續不斷地運轉。 

以  ：暫停鍵   ：停止鍵  停止運轉。 

 試運轉動作  

 往返次數 表示執行指令往返次數的第幾次。 

 微調 以數值指定進行微動作。可設定 3 種動作模式。 

 
設定範圍 移動量：0～1,073,741,823 

轉速：0～最高速度 

加速時間・減速時間：0～5,000 

：每按 1 次則進行一個模式的動作。 

 原點復歸  ：結束則按鈕左側的燈會亮綠燈，在[現在位置]顯示原點復歸後

的位置。 

 ：中斷。 

 

 

步驟 操作・處理 

1 

請在參數介面進行設定。 

No. 參數名稱  設定值 內容 

2.0 控制模式 0 位置控制模式 

3.0 指令模式 3 內部指令 

642.0 內部位置 運轉模式 1 試運轉(通信動作) 
 

2 在試運轉區域設定運轉條件。 

3 按試運轉動作鍵開始執行。 

其它  微調  原點復歸也可使用。 

補充 

1 

以下列的運轉條件進行時，在計數值溢出時發生報警，且中止試運轉。 

將動作模式設定為 或 ， 勾選連續執行功能時 

繼續試運轉時，除上述之外，請也設定以下的參數。 

內部位置 溢出檢出 (No.643.0) ： 0 (不使用) 

2 

試運轉中若切斷與驅動器的通信，試運轉則會停止。 

重新啓動時，請重新連線驅動器，重新開始試運轉。 

為免地震時發生火災及人身事故等，請確實設置、安裝，並且地震發生後也務必進行安全確

認之後再重新啓動。 

操作步驟 
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輔助功能 

 

 
 

 

 

編碼器介面請於伺服 OFF 的狀態之下使用。 
 

 

 
 

  取得編碼器的狀態，顯示於狀態確認 1。 

 狀態確認 1 顯示編碼器的狀態。 

有異常時（[數值]為「異常」），請解決故障，清除警報。 

  
編碼器的警報信號包括多圈數據在內一次清除。 

請勾選   之後再按。 

 狀態確認 2 為目前的編碼器角度數據。 

以  清除編碼器的多圈數據。 

 

  

編碼器介面 
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由「標準 I/O 設定」和「選項 I/O 設定」選擇 I/O 分配設定。 

使用「選項 I/O 設定」時，使用 SERVO STUDIO 變更設定。 

「選項 I/O 設定」可以於位置控制模式的脈衝序列指令模式和內部位置指令模式中使用。 

 

 設定區域 確認控制/指令模式，選擇「標準 I/O 設定」或「選項 I/O 設定」的默認值。 

 輸入分配顯示 I/O 輸入的設定內容。 

 輸出分配顯示 I/O 輸出的設定內容。 

  寫入驅動器的 EEPROM。 

 
 讀出保存的 I/O 分配數據並顯示。 

 I/O 分配數據以 xml 格式保存。 

 SD3 使用說明書 4 連接 

  

I/O 設定介面 
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永宏電機股份有限公司 

地址 : 新北市淡水區中正東路二段 29 號 26F 

電話 : +886-2-2808-2192 

 

 

＜諮詢＞ 


