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第一章 產品機種識別 

1-1 安全標示 

警告 禁止

 

警告標示 

 

拆封後請立即核對機種型
號與外盒資料是否相同。

請將伺服馬達儲存於乾燥
、無灰塵、腐蝕性氣液體
之環境。

若伺服馬達儲存時間超過
六個月，每三個月需定期
檢視軸芯狀況及補充防鏽
油脂。

請務必確實進行配線，確
認電線及信號線是否正確
，否則可能造成馬達故障
及損壞。

不可將電源線及信號線連
接於同一回路，並請將兩
線分離，以避免雜訊產生
。

欲移動馬達或配線時，請
將電源切斷十分鐘後再執
行，以免造成觸電。

請注意馬達溫度須於規定
範圍內。

偵測到任何不正常之異味
、噪音、煙霧、熱氣或異
常振動時，請立停止馬達
運轉並關閉電源 。
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禁止標示 

馬達出軸端不具防水性，
請勿在潮濕、具腐蝕性及
易燃之環境使用。       

請勿使用超過最大電流之
流量，否則可能導致馬達
內部受損或磁性元件。

請勿碰觸運轉中之馬達及
驅動器，否則可能導致灼
傷、觸電等情形。

取出或移動馬達時，請勿
抓握材拖曳或只握住馬達
軸芯。

非必要情況下，請勿對馬
達進行耐壓測試。  

請使用指定搭配之馬達及
驅動器，不可將商用電源
直接連接至伺服馬達，以
免造成馬達損壞。

請勿擅自分解及更換伺服
馬達零件，否則可能導致
火災、觸電等情形。

嚴禁對馬達軸施加強烈的
撞擊以免導致故障

 

1-2 使用前檢查 

開箱後確認 

・請檢查零配件是否有缺? 

・在搬運中外觀有無受到損傷? 

驅動器馬達確認控制器及馬達皆為 Kingservo A C servo 系列。 

包裝內容： 

・馬達  

・鍵槽 

・編碼線  

・電源線  

・控制器  

・連接器 

・連接器操作桿(僅限於WAGO 連結器) 
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1-2-1 零部件更換尺度 

根據環境條件和使用方法，零部件更換期限也有所不同。 

發生異常時有必要更換(修理)零部件。 

 

 

 

 

 

 

禁止 
除本公司外請勿進行拆卸修理工作 

商品名稱 零件 標準的更換年數(小時) 備註 

驅動器 

平滑電容器 約 5 年 

標準更換週期僅供

參考。即使標準更換

週期未滿，一旦發生

異常也需更換。 

冷卻風扇 2~3 年 

印刷電路板的鋁製電解電容器 約 5 年 

防止突發電流的繼電器 

約 8 萬次                               

(使用壽命依使用           

條件而有所不同)                          

防止突發電流的電阻 

約 2 萬次                               

(使用壽命依使用           

條件而有所不同)                          

馬達 

軸承 3~5 年 

油封 3000 小時 

編碼器 3~5 年 
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1-3 AC 伺服驅動器型號識別方式 

1-3-1 驅動器銘牌的內容 

機種名

序號

額定功率

輸入電壓/電流

輸出電壓/相數/頻率/電流

Kingservo      AC SERVO

ModelNo : KSDG20821

Serrial No : 150908130015

Power : 750W

Input : {

Output : {

220-330 3PH 50/60Hz 4.6A

220-330 1PH 50/60Hz 8.1A

110V 3PH 0/416.6Hz 5.4A

Kingservo Technology CO., LTD. Made In Taiwan

IP 10

(5A6030)

 

1-3-2 驅動器機種的識別方法 

瓦數

01 = 100w
02 = 200w
04 = 400w
08 = 750w
10 = 1kw
15 = 1.5kw
20 = 2kw

特殊規格

系列：

2 = G2系列

系列：

G系列-泛用型

KSDG20821

型式：

KSD = Kingservo Servo Motor Driver  伺服驅動器

電壓規格：

21 = 220V Single phase / 3-phase
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1-3-3 線馬驅動器機種識別方法 

電壓規格：

21 = 220V Single phase / 3-phase

對應額定電流/最大電流

01 = 1.4Arms/7.1Ap 
04 = 2.8Arms/14.2Ap
08 = 5.6Arms/25Ap

特殊規格

KSDL20421

型式：

KSDL2 = Kingservo Linear Motor Driver 線性馬達驅動器
 

 

 

1-4 AC 伺服馬達型號編碼原則 

1-4-1 伺服馬達銘牌的內容 

Kingservo
AC SERVO MOTOR

Input : 3PH  AC 87V 5.7A

Rated Output : 0.75 KW

Rated Freq. : 250 Hz

Rated Rev. : 3000 r/min

CONNECTION : Y

SER.No. : 150319110008

Model No. : KSMA08LG4

機種名

額定電壓/電流

額定輸出

額定轉速

序號

額定扭力CONT.TORQUE : 2.4 Nm
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1-4-2 伺服馬達機種識別方法 

型式：

KSM = Kingservo Servo Motor  伺服馬達

系列：

A系列
瓦數：

01 = 100W

02 = 200W

04 = 400W

08 = 750W

10 = 1KW

15 = 1.5KW

20 = 2KW

慣量：
L = Low Inertia       低慣量

M = Middle Inertia    中慣量

特殊規格

馬達構造：

0

油封煞車鍵槽

1

2

3

4

5

6

7

ƴ

ƴ

ƴƴ

ƴ

ƴ ƴ

ƴƴ

ƴ ƴ ƴ

KSMA04LG4

型式：

G = 21-bit 增量型
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1-5 各部名稱 

1-5-1 驅動器 

● KSDG2 100W～2KW 

 

顯示用LED(6位)

資料設定按鈕
          ：SHIFT

     ：UP
             ：DOWN

通信用接頭
RS-232
RS-485

編碼器
連接接頭

SIG

上層控制器
連接接頭

I/ F

設定按鈕
SET

模式切換按鈕
MODE

接地連結螺絲
(2個位置)

馬達連結端子
(U，V，W)

1825983
Phoeni X

外接回升電阻
連結端子

(P，B1，B2)

控制用電源
連結端子

(r，t)

主電源
連結端子

(L1，L2，L3)

1839911
Phoeni X

1857769
Phoeni X
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顯示用LED(6位)

資料設定按鈕

          ：SHIFT

     ：UP

             ：DOWN

通信用接頭
RS-232

RS-485

霍爾信號接頭
(Hall sensor)

上層控制器

連接接頭
I/F

設定按鈕
SET

模式切換按鈕
MODE

接地連結螺絲

(2個位置)

馬達連結端子

(U，V，W)
1825983

Phoeni X

外接回升電阻

連結端子

(P，B1，B2)

控制用電源

連結端子

(r，t)

主電源

連結端子

(L1，L2，L3)

1839911

Phoeni X

1857769

Phoeni X

光學尺信號接頭

 

● KSDL2 100W~ 750W  
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1-5-2 馬達 

● KSMA 100W～750W 

螺絲定位孔 (4個)

馬達外殼

旋轉編碼器

編碼器電纜

馬達動力電纜

煞車電纜接頭

(僅限有電磁煞車之馬達)

凸緣

馬達動力電纜接頭

編碼器電纜接頭

 

● KSMA 1000W～2000W  

凸緣

固定螺絲孔(4個)

油封

馬達電源接頭 編碼器接頭

 



 

KingServo  15 

1-6安裝方法 

敬請務必依照正確的方法安裝，以避免驅動器或馬達發生故障或事故。 

1-6-1 驅動器 

安裝場所
 

(1) 設置於室內避免日曬，或是容易受潮處，本機並非防水構造。 

(2) 請勿設置在容易接觸到硫化氫、氯、阿摩尼亞、硫磺、氯化物、硫化物、

酸鹼、氯等腐蝕性氣體，或是導火性氣體、研磨液、油霧、鐵屑、切削粉

末等的場所。 

(3) 通風良好乾燥，並沒有灰塵粉塵的場所。 

(4) 平穩沒有振動的場所。 

 

環境條件
 

項目 條件 

環境溫度 0℃到 55℃(不可結凍) 

環境濕度 90% RH以下 

保存溫度 -20℃到 80℃(不可結凍) 

保存濕度 90% RH以下 

振動 5.9m/s 2(0.6G)以下，10 to 60Hz  

標高 低於 1000m  

 

安裝方法
 

(1) 直立設置型。安裝時請採用垂直平放，基於通風所需，四周請留有一定的

空間。 

(2) 變更安裝面時，請使用另購之安裝座。 
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安裝方向與間隔
 

̕ 設置地點四周必須有充分的空間，以達到有效的冷卻。 

̕ 需配置風扇，以利配電盤內的溫度均等。 

̕ 配電盤的環境，請務必遵守右列的環境條件。 

̕ 平均負載(OverLoad)75%以下，可以並排使用。 

10mm

以上

10mm

以上

10mm

以上

40mm

以上

40mm

以上

100mm

以上

風扇風扇 100mm

以上

 
 

設置時的注意事項
 

本公司盡最大的努力，來確保製品的品質；但仍然有可能會因外來的雜訊、靜

電或輸入電源、配線、零件等發生異常，而出現非設定的動作。請使用者務必

考慮失效時的安全設計，以確保運轉場所、可操作範圍內的安全。 

依照本製品的故障內容，有可能會出現 1 支香菸的冒煙程度，在無塵室使用時

敬請特別小心。 
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1-6-2 馬達 

安裝場所
 

設置地點的良好與否，會影響馬達的使用壽命，敬請選則符合以下條件的場所安裝。 

(1) 設置於室內避免日曬，或是容易受潮的場所。 

(2) 請勿設置在容易接觸到硫化氫、氯、阿摩尼亞、硫磺、氯化物、硫化物、酸鹼、

氯等腐蝕性氣體，或是導火性氣體之處，或是在可燃物附近使用。 

(3) 請勿安裝於容易接觸到研磨液、油霧、鐵屑、切削粉末等的場所。 

(4) 務必保持良好的通風，切勿設置在容易侵入水氣、油，或是容易受潮的場所。 

(5) 容易實施檢查，清潔的場所。 

(6) 平穩、沒有振動的場所。 

(7) 切勿在密閉的環境下使用馬達，以免因為高溫而縮短馬達的使用壽命。 

環境條件
 

項目 條件 

環境溫度 0℃到 40℃(不可結凍)*1 

環境濕度 85% RH以下(不可結露) 

保存溫度 -20℃到 80℃(不可結凍)*2 

保存濕度 85% RH以下(不可結露) 

振動 僅限馬達 旋轉時 49m/s 2(5G)以下、停止時 24.5m/s 2(2.5G)以下 

撞擊 僅限馬達 低於 98m/s 2(10G) 

保護構造 僅限馬達 

IP65(輸出軸旋轉部、導線前端除外) 

符合 IEC規格 IEC60529規定之試驗條件的馬達。不適用

於必須備有防水功能的用途，例如平時以水清洗等。 

*1 環境溫度是指距離馬達 5cm 的範圍。 

*2 是指運送等，短時間可容許的溫度範圍。 

安裝方法
 

可以水平或垂直方向安裝馬達，但須遵守以下項目。 

(1) 水平方向安裝 

 ̧ 為防止油水侵入，電纜線的引線部分必須朝下 

(2) 垂直方向安裝 

 ̧ 附減速機的馬達軸朝上安裝時，必須使用有油封的馬達，以避免減速機的機油流入

馬達內部。油封馬達屬於特殊品 

安裝尺寸請參考 資料篇的「外型尺寸圖」。 
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防油/防水措施
 

(1) 請勿將電纜線浸泡到油、水之中。 

(2) 電纜線的引線須朝下設置。 

(3) 使用時馬達本體必須遠離容易被油、水波及的場所。 

(4) 搭配減速機使用時，請選用有油封的馬達，以免機油從馬達軸貫穿部侵入

馬達內部。 

 

電纜線使用須知
 

(1) 電纜線的引線部、連結部勿施加重力、重壓、或用力拉扯造成彎曲。 

(2) 特別是在伺服馬達裝在移動軸上，因先固定馬達附屬的電纜線，連結的延

長用電纜線請放入電纜的收納槽內，盡可能避免因灣折而造成的重壓。 

(3) 盡可能增大電纜線的彎曲半徑(最低彎曲R20cm 以上)。 

 

輸出軸的容許載重
 

(1) 安裝或運轉時，對馬達軸施加的徑向荷重、軸向荷重皆需依照每一機種的規

格設計，讓機械系統有充足容許值。 

(2) 使用剛性連軸器時，安裝時須特別注意(可能因為過大的彎曲荷重造成馬達

軸毀壞，或降低使用壽命)。 

(3) 盡可能使用伺服馬達專用的高度剛性之彈性連軸器，以避免因微小的偏心而

造成徑向荷重降低至容許值以下。 

 

安裝時的注意事項
 

(1) 拆裝馬達軸端連軸器時，請勿使用鐵鎚直接敲打馬達軸。 

 ̧ 可能造成安裝在馬達反向軸端的編碼器受損 

(2) 必須充分支承輸出軸。 

 ̧ 否則容易引起振動、造成軸承受損 

馬達軸如未接地線，運轉時因機體，或是安裝環境而導致馬達軸承電性腐蝕，

軸承聲音會越來越大，敬請務必確認與檢驗。 

 

Motor電纜

油、水

Motor
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1-7使用方式 

1.本產品的使用方式有下列方式 

請選擇下列其一模式。模式選擇必須透過 I/F 連接器(MDR)配線決定。 

模式種類 模式名稱 

單一模式 

位置控制 

速度控制 

扭力控制 

混合模式 

位置、速度控制 

位置、扭力控制 

速度、扭力控制 

內部 DIO 模式 
絕對移動模式 

相對移動模式 

刀庫/分度模式 
循序移動模式 

最短路徑移動模式 

2.I/F 信號接線(CN1) 

1. 將主電源(L1、L2、L3)、控制電源(r、t)，回生電阻(P、B1、B2) 

編碼線連接器(SIG)，馬達電源線(U、V、W)，參照控制器周邊裝置 

連接與控制器接線圖方式連接。 

2. 增加 I/F 連接器(MDR)配線。接線時可：  

˙各別控制模式接線 

˙所有信號接腳接線 

另一端接上層控制器，設定參數內容控制模式，可進行操作使用。 

I/F 接腳模式功能定義，請調整參數 Pr02 來控制。 

速度與扭力模式控制的使用接腳較少，單一使用時可縮減 I/F 接腳焊線數量。 

3. I/F 連接器(MDR)不接控制器時，可操作馬達試運轉。 
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第二章 連接器與接線 

2-1 控制器與周邊配置圖 

2-1-1 G2 系列伺服馬達/驅動器 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

L1

L2
L3
r
t

電源雜訊濾波器(NF)
避免因電源線傳來的雜訊。
以及降低從驅動器出來的雜訊。

無熔絲斷路器(NFB)
用於保護電源電路。
當超過額定電流時立刻切斷迴路。

220Vac 
三相或單相

端子Resistor P、B1、B2
通常B1-B2之間是維持在短路狀態。
內建回生電阻容量不足時，請取出
B1-B2之間的短路線，將外接回升電
阻連接在P-B2的端子。
外接回升電阻時，驅動器的參數Pr6C
請設定為1或2。

回生電阻 
(另購)

Ń主回路的配線

電磁接觸器(MC)
開啟/關閉驅動器的主電源。
嚴禁使用電磁接觸器啟動或停止馬達。

P

B2
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D種接地

個人電腦 (客戶自備)

到I/F接頭配線

(與上層控制器連結)

到RS-232(與個人電腦連結)

到SIG接頭配線

編碼器用中繼電纜

(與編碼器連結)

煞車用直流電源
DC24V

(客戶自備)

煞車用

中繼電纜

馬達用中繼電纜

(馬達驅動的各相及接地)
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2-1-2 L2 系列線馬驅動器 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

L1

L2
L3
r
t

電源雜訊濾波器(NF)
避免因電源線傳來的雜訊。
以及降低從驅動器出來的雜訊。

無熔絲斷路器(NFB)
用於保護電源電路。
當超過額定電流時立刻切斷迴路。

220Vac 
三相或單相

端子Resistor P、B1、B2
通常B1-B2之間是維持在短路狀態。
內建回生電阻容量不足時，請取出
B1-B2之間的短路線，將外接回升電
阻連接在P-B2的端子。
外接回升電阻時，驅動器的參數Pr6C
請設定為1或2。

回生電阻 
(另購)

Ń主回路的配線

電磁接觸器(MC)
開啟/關閉驅動器的主電源。
嚴禁使用電磁接觸器啟動或停止馬達。

P

B2
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D種接地

個人電腦 (客戶自備)

到I/F接頭配線

(與上層控制器連結)

到RS-232(與個人電腦連結)

換相信號接頭

換相信號用電纜

(線性馬達霍爾信號)
馬達用中繼電纜

(馬達驅動的各相及接地)

光學尺信號接頭

光學尺信號用電纜

(RS-422 A/B/Z信號)
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2-1-3 無熔絲開關的選用 

 

驅動器 額定輸出 電源容量 無熔絲開關 

KSDG20121 100W  約 0.4KVA 10A 

KSDG20221 200W  約 0.5KVA 10A 

KSDG20421 400W  約 0.9KVA 10A 

KSDG20821 750W  約 1.3KVA 15A 

KSDG21021 1KW 約 1.8KVA 15A 

KSDG21521 1.5KW 約 2.3KVA 20A 

KSDG22021 2KW 約 3.8KVA 30A 

 

2-1-4 外部回生電阻選用建議值 

驅動器 額定輸出 回生電阻容量 建議外接電阻 最小容許外接電阻 

KSDG20121 100W  50W  510Ω 80Ω 

KSDG20221 200W  50W  510Ω 80Ω 

KSDG20421 400W  150W  330Ω 80Ω 

KSDG20821 750W  500W  150Ω 80Ω 

KSDG21021 1KW 1000W 80Ω 80Ω 

KSDG21521 1.5KW 1000W 80Ω 20Ω 

KSDG22021 2KW 2000W 80Ω 20Ω 
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2-2 電源接線圖 

請將線路設計成當發生警報時，可即時關閉主線路電源。 

 

 

                                      

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

r
t

P
B1

L3
L2

B2

U

W
V

11

2

3

4 4

3

2

驅
動
器

馬達

L1

R

Encoder

紅

白

黑

Encoder

NF
C

N
2

C
N

1
R

S-
4

8
5

綠

NFB MC電源
供應

DC
24V 煞車用直流電源

電源 單相200V~ 260V

172167 -1

Tyco Electronics AMP

Tyco Electronics AMP

172159 -1

主電源

控制電源

連結馬達

r
t

P
B1

L3
L2

B2

U

W
V

11

2

3

4 4

3

2

驅
動
器

馬達

L1

R

Encoder

紅

白

黑

Encoder

NF

C
N

2
C

N
1

R
S-

4
8
5

綠

NFB MC電源
供應

DC
24V 煞車用直流電源

電源 三相200V~ 260V

172167 -1

Tyco Electronics AMP

Tyco Electronics AMP

172159 -1

主電源

控制電源

連結馬達
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r
t

P
B1

L3
L2

B2

U

W
V

11

2

3

4 4

3

2

馬達

L1

R

紅

白

黑

綠

NFB電源

供應

DC
24V 煞車用直流電源

黃2條

請確認驅動器銘板上的電壓規格。

請裝設無熔絲開關或是漏電斷路
器。漏電斷路器請採用變頻器專

用具有針對高頻使用的功能。

請務必裝設雜訊濾波器。

請勿使用電磁開關來控制馬達的

啟動停止。

單相220V，請連接L1和r，L3和t，

不要使用L2。

馬達電源出線的線色須與馬達輸

出端子(U，V，W)一致。

通常不需要取出B1-B2之間的短路
線。只有在外接回生電阻時才需

取下。

避免互相短路，並且造成驅動器

故障，請勿連接到主電源。

請確實將接地點接地。
為防止觸電，請務必將驅動器的

接地端子(     )和控制配電盤的接地

(接地端子板)連結在一起。

煞車的控制迴路請採用雙重回路
設計，以便在緊急停止作動下仍

然可以操作。

電磁煞車無極性之分。

請設置突波吸收器。

突波吸收器

保險絲(5A)

NF MC

 

■回生電阻的功用 

․當負載的慣性大，減速中的回生能量會導致驅動器的電容電壓上升， 

所以使用回生電阻來吸收消耗多餘的能量，避免驅動器毀損。 

․使用垂直升降(Z軸)機構須注意回生問題。 

․內建回生電阻規格100Ω 10W。 

 

■使用內建回生電阻 

․將B1、B2短路 

․參數Par 6C 設定為 0(出廠預設值即為0) 

 

■使用外接回生電阻 

․將P和B2接至外接回生電阻(需視負載而定) 

․參數Par 6C 設定為 1 

外接電阻的功耗被限制於10% Duty，將Par 6C 設定為 2。 

     (6C 設定為 2時，須設置溫度保護保險絲，否則在無保護下， 

可能會因回生電阻異常高溫而燒燬) 。 
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2-3 接頭腳位定義 

2-3-1 CN2 編碼器連接電纜 

ConnectorMolex 1394
CAB2B030EG20 3m
CAB2B050EG20 5m

CAB2B030EM12 3m
CAB2B050EM12 5m

Connector

or

 

 

空中連接器          軍規連接器 

3 6

41

52

 6 PIN      17 PIN 

 

空中連接器 1 2 3 4 5 6 

軍規連接器 -  K L H G J 

接腳定義 -  D+  D-  VCC GND  EGND 

線色 -  紅 綠 棕 紫 隔離網地線 

 

 

 

 

 

 

 
 

A
B

C

D

E

F
G

H

J

K

L

M

N

P

RS

T
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Molex 1394 連接器  

     6 PIN 

 

編號 1 2 3 4 5 6 外殼 

接腳定義(G2) VCC GND  -  -  D+  D-  EGND 

接腳定義(L2) VCC GND  CS2 -  CS1 CS3 EGND 

線色(G2適用) 棕 紫   紅 綠 隔離地網線 

 

編碼器電纜線接線圖(L2 不適用) 

D+

VCC

GND

FG 外殼

1

2

5

6

5

4

3

2

馬達
驅動器側編碼器中繼電纜馬達側

Tyco Electronics AMP 
172168-1

Tyco Electronics AMP
172160-1

編碼器配線圖

D-

D+

D-

VCC

GND

FG

Molex 1394 連接器(公) 
551000670 

6
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2-3-2 馬達電源連接電纜 

空中連接頭
CAB1B030PG10 3米
CAB1B050PG10 5米 軍規連接頭

CAB1B030PM12 3米
CAB1B050PM12 5米

or

 

空中連接器     軍規連接器 

   

      4 PIN        4PIN 

 

          帶煞車軍規連接器 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
1

2

3

4

 

A

BC

D

A

B

C D

EG

F

空中 軍規 定義 線色 

1 A U 紅 

2 B V 白 

3 C W 黑 

4 D FG 綠 

 E BK 黃 

 F BK 黃 
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2-3-3 光學尺連接電纜 

工業迷你IO TYPE-2 (接頭公頭)

TE 2040008-1

CAB2BA15SG01    15cm

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

線色 腳位 說明 

紅 1 VCC 

灰 2 GND 

黃 3 A+  

黑 4 A- 

橙 5 B+  

藍 6 B- 

綠 7 Z+  

棕 8 Z- 

隔離線 外殼 EGND 

2 4 6 8

1 3 5 7
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2-3-4 霍爾信號連接電纜 

MOLEX 1394連接器(公)551000670
I/O 連接器 2.00mm PLG KIT 6P

CAB2BA15HG03   15cm

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

線色 腳位 說明 

紅 1 VCC 

灰 2 GND 

黃 3 CS2 

黑 5 CS1 

橙 6 CS3 

隔離線 外殼 EGND 



 

KingServo  32 

2-4 通訊連接線 

2-4-1 RS-232 通訊連接 

透過RS-232 連接電腦與驅動器時，可使用通訊軟體「VerifyAC-MDT-G2L2-

Publish」。 

VerifyAC-MDT-G2L2-Publish 提供許多便利的功能，像是可監視馬達各種狀態、設

定、變更參數等。 

RS232用接頭

專用通信電纜

參考「選購物品」

工業迷你IO接頭

 

 

3

4

1

2

3

5

Tx

Rx

GND

1

5

6

9

Driver PC

2

2 4 6 8

1 3 5 7
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2-4-2 RS-485 通訊連接 

上層控制器需要連接多台驅動器時，可直接透過驅動器內建的RS-485 介

面來通訊。若上層控制器為RS-232 介面時，亦可使用其中一台驅動器的RS-

232 作為中繼站，此驅動器再與其它驅動器用RS-485 的介面互相連接，上層

控制器即可透過中繼的方式與所有驅動器通訊。 

 

使用時請依照需求將各個驅動器的站號設定為不同號碼。配線時，可在

RS-485 Bus 頭尾兩個末端的RS485+/ RS485-接腳上，分別並接 220 歐姆的

電阻，可減少訊號反射，提高通訊品質。 

 

使用RS-485 通訊連接 

上層控制器使用RS-485 介面連接驅動器時，請將各個驅動器的站號分別

設定，可由編號 1 開始設定。 

上層控制器(485介面)

RS485 RS485 RS485

RS485

Pr5.31

站號:1

RS485

Pr5.31

站號:2

Pr5.31

站號:3

使用RS-232 中繼 RS-485 通訊連接 

上層控制器使用RS-232 介面連接驅動器時，請將中繼驅動器的站號設定

編號 128，其它使用RS-485 介面連接的驅動器站號，可由編號 1 開始設定。 

上層控制器(232介面)

RS485 RS485

RS232

RS485
RS23

2

Pr5.31

站號:128

Pr5.31

站號:1

Pr5.31

站號:2
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CN3 配線圖 

1

2

3

4

5

6

7

8

正視圖

工業迷你I/O  TYPE-2

Tyco Electronics  料號: 2040008-1
用途 符號 引腳 內   容

信號0V 1GND 連接PCB內部接地

2NC - 請勿連接

3
RS232

信號

TXD RS232傳送信號

4RXD RS232接收信號

5485-

6485+

RS485收發信號
7485-

8485+

RS485

信號

 

工業迷你 I/O 轉 DB9(母)轉接線 料號:DHN-D0000003 -00 

 

 

D-Sub 配線圖 

用途 符號 引腳 內容 

RS-485 信號 SDAT- 1 RS485 收發信號 

RS-232 信號 
TXD 2 RS232 傳送信號 

RXD 3 RS232 接收信號 

NC - 4 請勿連接 

信號 0V GND 5  

RS-485 信號 SDAT+ 6 RS485 收發信號 

NC - 7  

 +5V  8 -  

-  -  9 -  
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RS-485 通訊連接配線圖 

此為工業迷你 IO 端配線，若使用轉接線組，請參照 P.34 頁 D-sub 配線圖。 

上層控制器

RS485+

GND

RS485-

RS485

伺服驅動器

工業迷你IO接頭

RS485+

GND

RS485-

RS-232/485 

接頭,CN3

6

5

1

RS485+

RS485-

Servo Driver

8

7

6

5

1

8

7

RS485+

GND

RS485-

RS-232/485 

接頭,CN3

RS485+

RS485-
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RS-232 中繼 485 通訊連接配線圖 

上層控制器

RX

GND

TX

RS232介面

伺服驅動器

工業迷你IO接頭

TX

RX

RS-232/485

接頭,CN3
3

4

1

伺服驅動器

8

7

6

5

1

8

7

RS485+

GND

RS485-

RS-232/485

接頭,CN3

RS485+

RS485-

RS485+

RS485-

RS485+

RS485-

GND

 

2-5 CN6 接頭的配線 

 

 

 

有關參數詳細說明，請參照第四章參數 Pr4.16、Pr4.18。 

腳位 定義 

1 SPM 

2 GND  

3 IM  

4 GND  

43

21
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2-6 CN5 外部線性尺配線 

+5V

0V

A

A

B

B

Z

Z

+5V

0V

A

A

B

B

Z

Z

FGFG

1

2

3

4

5

6

7

8

驅動器 +5V

驅動器 0V

驅動器側中繼電纜

線性尺回授配線圖

外部線性尺

檢測頭

2

2 4 6 8

1 3 5 7

CN5 工業迷你IO TYPE-2 (接頭公頭)
Tyco electronics ,2040008 -1

 

※注意事項 

①關於外部線性尺，推薦 1/40 ≦ 外部線性尺比 ≦ 160。 

但是，即使在以上範圍之內，若外部線性尺比設定為 50/位置環增益

(Pr1.00，Pr1.05)小的值時，也可能會導致無法進行 1 脈波單位的控制。此

外外部線性尺比設定過大可能會導致動作聲響變大。 

②外部線性尺用電纜請使用線芯為 0.18mm 2以上的外皮總體遮蔽雙絞線電纜。 

③使用電纜長度請控制在 20m 以內。配線長度較長時，為減輕電壓下降時的影

響，5V 電源推薦使用雙配線。 

④連接器CN5 提供的電源為 5V±5% 300mA Max 。使用除此以外的消費電流

的外部線性尺時，請客戶自備電源。此外，外部線性尺在通電後的初始化花

費時間較長。請設計滿足啟動電源後的動作時機。 
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2-6-1 線馬回授配線圖 
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驅動器 +5V

驅動器 0V

驅動器側中繼電纜

線馬回授配線圖

外部線性尺

檢測頭

2

2 4 6 8

1 3 5 7

CN5 工業迷你IO TYPE-2 (接頭公頭)

Tyco electronics,2040008-1

GND

NC

CS1

CS3

Vcc

CS2

0V

CS3

CS2

CS1

5V

GND

FG

1

2

3

4

5

6

 

CN2 1394 連接器 (接頭公頭)

Molex,551000670

驅動器 +5V

驅動器 0V

馬達側 (      表示對絞線 )
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2-7 CN1 接頭 I/F 的配線 

控制

裝置

電源

馬達

3m以內

30cm以上

與上層控制器等週邊裝置的配線請在3m以內。

與主線路配線需保持30cm以上的距離。通過同

一線槽請勿綁在一起。

請自行準備COM+~COM-之間的控制訊號用電

源(VDC)。電壓：DC+12~+24V。

命令脈波輸入、編碼器訊號輸出等的配線，請

使用有遮蔽的對絞線。

控制訊號輸出端子切勿施加超過24V以上的

電壓，或導通超過50mA以上的電流。

利用控制訊號輸出直接驅動繼電器時，請依

照圖的方向和繼電器並聯一二極體。
如未安裝，或安裝方向錯誤，將導致驅動器

受損。

接地端子已在驅動器內部與地線連接。

1

2

GND

I/F

FG

COM+

COM-

VDC
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2-7-1 接頭 I/F 接腳排列(SCSI II) 

1

2

3

4

59

8

7

61012

13

14

15

16

17

18

19

20

21

22

23

24

25

26

27

28

29

30

31

32

33

34

35

36

37

38

39

40

41

42

43

44

45

46

47

48

49

50

11

 

 

接頭 I/F 的規格 

驅動器側連接頭 
使用者準備對應的接頭 

製造商名稱 
零件名稱 型號 

10250-52A2 PL 

接頭(焊接式) 

54306-5011    

或 

54306-5019(無鉛) 
Molex Inc.  

接頭外殼 54331-0501  

接頭(焊接式) 10150-3000PE 
Sumitomo 3M  

接頭外殼 10350-52A0-008 

 



 

KingServo  41 

2-7-2 接腳信號模式分佈 

Pin No. 位置模式 功能 速度模式 功能 扭力模式 功能

1 OPC1 位置命令脈波2 輸入

2 OPC2 位置命令符號2 輸入

3 PULS1 位置命令脈波2 輸入

4 PULS2 位置命令脈波2 輸入

5 SIGN1 位置命令符號2 輸入

6 SIGN2 位置命令符號2 輸入

7 COM+ 信號電源(+) COM+ 信號電源(+) COM+ 信號電源(+)

8 CW-LIMIT 順時針轉動禁止極限 輸入 CW-LIMIT 順時針轉動禁止極限 輸入 CW-LIMIT 順時針轉動禁止極限 輸入

9 CCW-LIMIT 逆時針轉動禁止極限 輸入 CCW-LIMIT 逆時針轉動禁止極限 輸入 CCW-LIMIT 逆時針轉動禁止極限 輸入

10 BK-OFF- 解除煞車(-) 輸出 BK-OFF- 解除煞車(-) 輸出 BK-OFF- 解除煞車(-) 輸出

11 BK-OFF+ 解除煞車(+) 輸出 BK-OFF+ 解除煞車(+) 輸出 BK-OFF+ 解除煞車(+) 輸出

12 ZSP 零速度檢知 輸出 ZSP 零速度檢知 輸出 ZSP 零速度檢知 輸出

13 GND 類比信號地

14 SPR 速度命令 輸入 SPR/TRQR 扭力命令或速度命令 輸入

15 GND 類比信號地 GND 類比信號地 GND 類比信號地

16 CCWTL 逆時針方向扭力限制 輸入 CCWTL 逆時針方向扭力限制 輸入 CCWTL/TRQR 扭力命令 輸入

17 GND 類比信號地 GND 類比信號地 GND 類比信號地

18 CWTL 順時針方向扭力限制 輸入 CWTL 順時針方向扭力限制 輸入

19 CZ Z相信號開集極 輸出 CZ Z相信號開集極 輸出 CZ Z相信號開集極 輸出

20

21 OA+ A相信號(+) 輸出 OA+ A相信號(+) 輸出 OA+ A相信號(+) 輸出

22 OA- A相信號(-) 輸出 OA- A相信號(-) 輸出 OA- A相信號(-) 輸出

23 OZ+ Z相信號(+) 輸出 OZ+ Z相信號(+) 輸出 OZ+ Z相信號(+) 輸出

24 OZ- Z相信號(-) 輸出 OZ- Z相信號(-) 輸出 OZ- Z相信號(-) 輸出

25 GND 類比信號地 GND 類比信號地 GND 類比信號地

26 ZERO-SPD 零速度控制 輸入 ZERO-SPD 零速度控制 輸入

27 GAIN 增益選擇 輸入 GAIN 增益選擇 輸入 GAIN 增益選擇 輸入

28 DIV 分周比分子選擇 輸入 INSP3 內部速度設定選擇3 輸入

29 SVO-ON 馬達通電激磁 輸入 SVO-ON 馬達通電激磁 輸入 SVO-ON 馬達通電激磁 輸入

30 CLR 清除偏差計數器 輸入 INSP2 內部速度設定選擇2 輸入

31 ALM-CLR 異常警報清除 輸入 ALM-CLR 異常警報清除 輸入 ALM-CLR 異常警報清除 輸入

32 C-MODE 控制模式選擇 輸入 C-MODE 控制模式選擇 輸入 C-MODE 控制模式選擇 輸入

33 PULS-INH 位置命令脈波禁止 輸入 INSP1 內部速度設定選擇1 輸入

34 SVO-RDY- 伺服系統待命(-) 輸出 SVO-RDY- 伺服系統待命(-) 輸出 SVO-RDY- 伺服系統待命(-) 輸出

35 SVO-RDY+ 伺服系統待命(+) 輸出 SVO-RDY+ 伺服系統待命(+) 輸出 SVO-RDY+ 伺服系統待命(+) 輸出

36 SVO-ALM- 伺服異常警報(-) 輸出 SVO-ALM- 伺服異常警報(-) 輸出 SVO-ALM- 伺服異常警報(-) 輸出

37 SVO-ALM+ 伺服異常警報(+) 輸出 SVO-ALM+ 伺服異常警報(+) 輸出 SVO-ALM+ 伺服異常警報(+) 輸出

38 ON-POS- 位置完成(-) 輸出 AT-SP- 速度到達(-) 輸出 AT-SP- 速度到達(-) 輸出

39 ON-POS+ 位置完成(+) 輸出 AT-SP+ 速度到達(+) 輸出 AT-SP+ 速度到達(+) 輸出

40 TLC 扭力極限檢知 輸出 TLC 扭力極限檢知 輸出 TLC 扭力極限檢知 輸出

41 COM- 信號電源(-) COM- 信號電源(-) COM- 信號電源(-)

42 IM 扭力監視 輸出 IM 扭力監視 輸出 IM 扭力監視 輸出

43 SPM 速度監視 輸出 SPM 速度監視 輸出 SPM 速度監視 輸出

44 PULSH1 位置命令脈波1 輸入

45 PULSH2 位置命令脈波1 輸入

46 SIGNH1 位置命令符號1 輸入

47 SIGNH2 位置命令符號1 輸入

48 OB+ B相信號(+) 輸出 OB+ B相信號(+) 輸出 OB+ B相信號(+) 輸出

49 OB- B相信號(-) 輸出 OB- B相信號(-) 輸出 OB- B相信號(-) 輸出

50 FG 大地接地 FG 大地接地 FG 大地接地  
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2-7-3 控制模式接線圖 
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速度模式 
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扭力模式 
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第三章 面板操作 

3-1 面板的構成 

LED面板顯示，發生Error時，面板的6個LED
燈號開始閃爍，並顯示Error畫面。
發生警告時，所有LED燈號開始緩慢閃爍。

各模式的顯示變更、資料變更、參數選擇等的操作。
(對小數點燈號閃爍的位數有效)
   鍵：數值遞增
   鍵：數值遞減

設定鍵
選擇顯示或操作的接換

MODE模式切換鍵，可切換5種模式：
(1)監視模式
(2)參數設定模式
(3)EEPROM寫入模式
(4)剛性設定模式
(5)輔助功能模式

    鍵：小數點移位功能(往左循環)
˙小數點閃爍時，即可調整上下鍵改變LED數值。
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3-2 模式種類及構成 

 

開啟驅動器後，

LED的初始設定值

監
視
模

式

參      

數      

設   

定    

模   

式

é

寫
入
模

式

E

E

P

R

O

M

輔
助
功
能
模

式

剛
性
設
定
模

式 16種剛性選擇

 

é

~

按MODE鍵

按MODE鍵

按MODE鍵

按MODE鍵

按MODE鍵

按MODE鍵

按SET鍵

按SET鍵

按SET鍵

按SET鍵

按SET鍵

執行顯示選擇顯示

é
é

MODE

MODE

MODE

MODE

MODE

SET

SET

SET

SET

SET

MODE

 

參考P41頁 監視模式 

 

參考P52頁 參數設定模式 

 

參考P54頁 EEPROM寫入模式 

 

參考P56頁 自動增益模式 

 

參考P57頁 輔助功能模式 
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3-3 監視模式 

馬達轉速

位置偏差

扭力輸出

迴授脈波數總和

命令脈波數總和

控制模式

I/O信號狀態

類比輸入值

異常履歷

警報告知

回生負載率

慣量比

過載負載率

 

監視功能選擇

位置偏差3個脈波

2000rpm

轉矩輸出100.0%

2710的回授脈波

總合

5133的命令脈波

總合

位置控制模式

輸入輸出狀態顯示

SPR接腳輸入+10.00V

未發生警報

未發生警告

已發生58%的回生電壓

已發生60%的負荷

負載慣量比156%

開啟驅動器後， 

LED的初始設定值

按MODE鍵按一次

按SET鍵

按 往箭頭反方向循環

按 面板往箭頭方向循環

監視功能執行

顯示範例 涵意

至參數設定模式

編碼器異常次數

通信站號

位置偏差

(編碼器單位)

PN電壓

軟體版本

累積工作時間

編碼器異常次數2次

站號為1

位置偏差10個脈波

電壓為310V

軟體版本為5A6

使用時間24.6小時

MODE

SET

MODE

外部光學尺

脈波數總和

外部光學尺

位置偏差

混合偏差

6318的光學尺脈

波總合

光學尺偏差2個脈波

混合偏差3脈波

顯示範例 涵意
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狀態顯示說明： 

● 位置偏差 

位置偏差脈波

éé下位(L)

éé上位(H)

按      鍵，切換下位(L)、上位(H)

 

–符號：軸心往 CW方向旋轉(面對軸心) 

無符號：軸心往CCW方向旋轉(面對軸心) 

 

● 馬達轉速(L2 系列單位為電機線速度mm/s) 

 

–符號：軸心往 CW方向旋轉(面對軸心) 

無符號：軸心往CCW方向旋轉(面對軸心) 

單位：rpm  

 

● 扭力輸出 

 

–符號：軸心往 CW方向旋轉(面對軸心) 

無符號：軸心往CCW方向旋轉(面對軸心) 

數值範圍：–350.0 ~ 350.0 (額定扭力時為 100.0%) 

單位：% 
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˙回授脈波數總和、命令脈波數總和顯示(L2 系列為光學尺回授) 

命令脈波、回授脈波總合

(編碼器單位)
éé下位(L)

éé上位(H)

按      鍵，切換下位(L)、上位(H)

 
輸入控制電源後的脈波數總和。下圖為溢位時的顯示。 

負值小數點

按壓

溢位時

̪ ̫  
當脈波數總和在任何數值時，持續壓住 約 3 秒時間， 

則迴授脈波數總和、命令脈波數總和會被清除為 0。 

 

˙控制模式顯示 

I/F接頭的C-MODE接腳狀態(32Pin)

0 位置模式

2 扭力模式

1 速度模式

3 位置/速度模式

4 位置/扭力模式

5 速度/扭力模式

斷路 短路

面板顯示 Pr0.01的設定值

 

[清除為0的執行顯示]

持續壓住       時，

「 」會往左方增加。
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˙輸入輸出(I/O)信號狀態顯示 

用來顯示連結到 I/F(CN1)的輸入輸出信號狀態。 

可用此功能來檢測配線是否正確。 

 

PULS-INH

ON-POS

TLC

SVO-ALM

C-MODE ALM-CLR

SVO-RDY

ZSP

CLR

BK-OFF

SVO-ON

CW-LIMIT

CCW-LIMITZERO-SPD

GAIN

DIV

 

燈亮表示此輸入信號開關導通、 表示此輸出信號開關導通 

*各輸出信號名稱及功能請參照各控制模式的連接。 

*連接 CCW-LIMIT 與 CW-LIMIT 的開關，請使用常閉開關 B接點。 

 

 

˙類比輸入數值顯示 

輸入信號

輸入電壓值 [V]

 
壓下 選擇想要監控的信號No.。 

(SPR 類比輸入值 單位[V])

(CCWTL 類比輸入值 單位[V])

(CWTL 類比輸入值 單位[V])

所顯示的是經OFFSET補正過的值。

 
註)超過±10V 的電壓無法正確顯示。 



 

KingServo  52 

 

˙線性馬達狀態監視(L2 專用) 

線性馬達狀態監視

電氣角度: 120度。

Z相訊號觸發次數: 2次

由上而下的橫槓依序為

CS1, CS2, CS3的輸入訊號，

點亮表示On

按SET鍵SET
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˙異常履歷顯示 

包括本次異常在內，可追溯參考至前 16 次的警報原因。 

錯誤碼編號

(未發生時)

按        錯誤碼記錄由01~16

錯誤碼編號

錯誤碼01~16項記錄

見右圖

按        錯誤碼記錄由01~16  

錯誤碼一覽 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

參數號碼. 
內容 

屬性 

分類 輔碼 歷史紀錄 可解除 

11 0 控制電源不足電壓保護 - O 

12 0 過電壓保護 O O 

13 
0 

主電源不足電壓保護(pn 間電壓

不足) 
- O 

1 主電源不足電壓保護(欠相保護) - O 

14 
0 過電流保護 O - 

1 IGBT異常保護 O - 

15 0 過熱保護 O - 

16 0 過載保護 O O*1 

18 0 回生放電過載保護 O - 

21  0 編碼器通信斷線異常 O - 

24  0 位置偏差過大保護 O O 

25 0 混合偏差過大 O - 

26  0 過速度保護 O O 

29 0 位置偏差計數器溢出保護 O O 

36 0 EEPROM參數異常保護 - -  

37  0 EEPROM代碼異常保護 - -  

38  0 驅動禁止輸入保護 - O 

55 

0 外部光學尺 A/B 相斷線保護 O - 

2 外部光學尺 Z相斷線保護 O - 

3 CS霍爾訊號邏輯錯誤保護 O - 

4 外部光學尺 A/B 相缺漏保護 O O 

60 
0 馬達參數設定錯誤保護 - -  

2 馬達規格設定錯誤保護 - -  

61 
0 

磁極位置檢測錯誤保護 
O O 

1 O O 

其它異常 其它異常保護 O - 
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˙面板Notify Code提示碼 

 
提示 內   容 原   因 

12 
執行 EEPROM 寫入出廠預設值或執行 JOG 等功

能時發生錯誤 
需先將 SVO-ON 關閉，再執行所需動作。 

13 執行 JOG等功能時發生電源錯誤 主電源的電壓過低。 

14 執行 JOG等功能時發生錯誤 伺服已發生異常保護，需排除異常後，再執行動作。 

15 執行 EEPROM等功能時發生錯誤 控制電源的電壓過低。 

16 目前不可輸入 SVO-ON信號 
1.寫入出廠預設值後，需重上電。 

2.自動磁極檢測模式下，SVO-ON信號無效。 

17 執行功能時發生錯誤: 馬達沒有 Servo-on 需先輸入 SVO-ON 信號，再執行調整動作。 

18 執行功能時發生錯誤: 馬達轉速超過 30rpm 馬達需於靜止時，再執行調整動作。 

19 執行功能時發生錯誤: 目前已在執行 動作完成後，才可再次執行功能。 

20 

1.執行自動制震頻率偵測時 

2.執行自動設定回授訊號時 

3.執行可程式寸動時發生錯誤 

1.目前的控制模式須為位置模式，才可執行動作。 

2.Pr9.20(磁極檢測方式選擇)設定值須為「4, 5, 6, 8」

之一，才可執行動作。 

3.PrA.35(移動方式選擇)設定 2 或 3 時，PrA.34(重覆

次數)不可為 0。 

 

 

˙警告顯示 

 
éé未發生、 éé發生警告

過回生警告：超過回生過載保護的警告準位的85%以上時

過負載警告：超過過負載保護的警告準位的85%以上時

風扇警告 ： 風扇不旋轉或轉速過低時。

廠商保留  

發生警告時面板 LED 會不斷閃爍。 

 

 

˙回生負載率顯示 

對於回生過載保護警報準位的比率，以[%]表示。

Pr6C(外部回生電阻選擇)為0或是1時均有效。
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˙過負載比率顯示 

對於額定負載的比率，以[%]表示。

請參考第六章「過載保護時間限制特性」。

 

 

˙慣量比顯示(L2 為質量比) 

 

顯示慣量比，以 [%]表示。

顯示Pr0 .04(慣量比) 原本的值。
 

 

˙編碼器異常次數顯示 

 

通信異常次數  

 

˙通信站號顯示 

 

顯示Pr5.31站號設定值  
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˙位置偏差(編碼器單位)顯示 

命令脈波、回授脈波總合

(編碼器單位)
éé下位(L)

éé上位(H)

按      鍵，切換下位(L)、上位(H)

 

 

 

˙PN電壓顯示 

 

顯示PN間的電壓【V】  
 

 

˙軟體版本顯示 

 
顯示驅動器的軟體版本。 
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˙累積工作時間顯示 

 

按 鍵，切換下位、上位

使用時間XX.X小時

使用年數

使用天數

 

 

 

˙外部光學尺脈波數總合(不適用 L2系列) 

光學尺回授脈波總合

éé下位(L)

éé上位(H)

按         鍵，切換下位(L)、上位(H)
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˙外部光學尺位置偏差(不適用 L2 系列) 

光學尺位置偏差【光學尺單位】

éé下位(L)

éé上位(H)

按       鍵，切換下位(L)、上位(H)

 

 

 

˙混合偏差(不適用 L2 系列) 

混合偏差【指令單位】

éé下位(L)

éé上位(H)

按        鍵，切換下位(L)、上位(H)
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3-4參數設定模式 

˙選擇畫面的操作： 

從 LED初始狀態 

壓下 二次 

參數設定模式出現 

 

 

 

 

 

壓下 或 ，選擇想設定的參數號碼之前，先選擇分類在選擇參數。                 

壓下       朝箭頭方向移動

參數分類  

˙執行畫面的操作： 

壓下 出現 

 

 

 

壓下 移動小數點到想變更的位數。 

壓下 或是 來設定參數值。 

利用 增加數值； 減少數值。 

設定參數之後，請參考 P.43「各模式的構成」，返回選擇顯示。 

<注意事項>  

˙變更參數的數值後，壓下 ，該內容就會反應至控制結果；因此影響馬達較大的參數

(特別是速度迴路增益、位置迴路增益等)的變更，請不要一次大幅度的變更，而以微幅變更的

方式調整。 

˙選擇參數號碼，壓下 移動到參數分類，會直接跳往參數分類，需注意。 

 

MODE

SET

SET

的顯示

參數No.(16進位)

<說明事項>

若在此行有顯示ò       ò的參數，變更後存入EEPROM的內容

需再次將電源關閉後才會有效。

壓下       朝箭頭方向移動

壓下       朝箭頭反方向移動

的執行顯示

閃爍小數點所在的位數，表示可變更的位數。

參數值
<說明事項>

每個參數均有限制可往上移動的位數。
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˙參數設定說明： 

PAr.r 1 LED 初期顯示範例說明 

開啟驅動器後, 

LED的初始設定值

按SET鍵

調整上下鍵      變更數值

再按SET鍵，將數值輸入到驅動器內

按MODE鍵，選擇EEPSET模

式

重新開啟控制器電源

面板顯示r0，表示完成參數設定

按SET鍵

持續按住

將剛才面板所設定好的值寫入
EEPROM 

按MODE鍵兩次選擇 Pr.528

完成此畫面時，待面板畫面  顯

示 BEGIN，即可放開      鍵

提示使用者重新開啟控制器電源，

剛才設定的參數才會生效

將驅動器開啟電源的預設監視由

「位置偏差」改為「馬達轉速」

將驅動器開啟電源的預設監視此

時為「位置偏差」

MODE

MODE

SET

SET

SET

 

<備註>  

̕ 變更內容後必須重置(Reset)後才能生效的參數，在變更設定該參數且完成寫入時，將

會顯示 請先關閉驅動器的電源然後重開啟。 

̕ EEPROM寫入中，切勿關閉電源，以免寫入錯誤的資料。萬一發生類似的狀況時，請

重新設定所有的參數，並且充分確認後再次執行寫入。 

̕ 寫入發生錯誤時，請再次執行寫入。重複數次後仍然會發生錯誤時，有可能是故障。 
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3-5 EEPROM 寫入模式 

3-5-1 EEPROM 寫入模式 

˙選擇畫面的操作： 

從 LED初始狀態開始 

壓下 三次進入 EEPROM寫入模式。 

的顯示出現。

壓下      或是      可選擇 EEPROM寫入設定參數

EEPROM寫入出廠預設值

<注意>

需Servo OFF才可以EEPROM寫入出廠預設值。  
此時可壓下 或是 來設定 EEPROM寫入設定參數或是 EEPROM寫入出廠預設值。 

˙執行畫面的操作： 

在 的[選擇畫面]壓下 ，到  [執行顯示]。 

執行寫入時，持續壓住 ，直到顯示 為止。 

寫入完成

持續壓住       (約5秒)後

如右圖「  」會持續增加

寫入開始

結束

寫入發生錯誤，請參照P50面板

Notify Code 提示碼  

變更內容後必須重置(Reset)後才能生效的參數，在變更設定該參數且完成寫入時，將會顯示

請先關閉驅動器的電源然後重開啟。 

<備註>  

̕ EEPROM寫入中，切勿關閉電源，以免寫入錯誤的資料。萬一發生類似的狀況時，請

重新設定所有的參數，並且充分確認後再次執行寫入。 

̕ 寫入發生錯誤時，請再次執行寫入。重複數次後仍然會發生錯誤時，有可能是故障。 

 MODE

  

  SET  
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3-5-2 EEPROM 寫入出廠預設值 

˙選擇畫面的操作： 

從 LED初始狀態開始 

壓下 三次進入 EEPROM寫入模式。 

的顯示出現。

壓下      或是      可選擇 EEPROM寫入設定參數

EEPROM寫入出廠預設值

<注意>

需Servo OFF才可以EEPROM寫入出廠預設值。  
此時可壓下 或是 來設定 EEPROM寫入設定參數或是 EEPROM寫入出廠預設值。 

˙執行畫面的操作： 

在 的[選擇畫面]壓下 ，到  [執行顯示]。 

執行寫入時，持續壓住 ，直到顯示 為止。 

寫入完成

持續壓住      (約5秒)後

如右圖「  」會持續增加

寫入開始

結束

寫入發生錯誤，請參考P50面板

Notify Code提示碼
 

變更內容後必須重置(Reset)後才能生效的參數，在變更設定該參數且完成寫入時，將會顯示

請先關閉驅動器的電源然後重開啟。 

<備註>  

̕ EEPROM寫入中，切勿關閉電源，以免寫入錯誤的資料。萬一發生類似的狀況時，請

重新設定所有的參數，並且充分確認後再次執行寫入。 

̕ 寫入發生錯誤時，請再次執行寫入。重複數次後仍然會發生錯誤時，有可能是故障。 

 

  MODE

  

   SET  
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3-6 自動增益模式 

˙離線式自動增益調整 

<重點說明>  

̕ 關於離線式自動增益調整的運用方式，請參考「資料說明篇- 離線式的自動增益調

整」 

̕ 自動增益模式在運作的過程中，會使用驅動器內部自動產生的位置命令控制馬達動

作，參數 PrA.00(離線式自動增益操作設定)可選擇位置命令的運動方式和範圍，並請

根據設定的運轉範圍，將機械負載移至安全的位置，再行操作自動增益模式。 

̕ 因負載的關係，調整之後可能會引起震動或噪音，敬請充分注意安全，並靈活運用

Pr1.04(扭力濾波器時間常數)消除噪音。 

˙選擇畫面的操作： 

從 LED初始狀態開始，壓下 四次進入自動增益設定模式 

  

機械剛性係數(0~15)。

的顯示出現

 
此時可壓下 或是 來設定機械剛性係數(0~15) 。 

˙執行畫面的操作： 

壓下 出現 的執行畫面。 

持續壓住      (約5秒)後

如右圖「  」會持續增加

開始自動調整

調整完成

調整結束

寫入發生錯誤，請參照P50

面板Notify Code 提示碼  

<注意事項>  

 ̧ 為防止增益值因電源關閉而流失，請將設定值寫入 EEPROM。 

 ̧ 發生調整錯誤時，請將各增益參數調回之前的一個數值。除了異常發生外，伺服馬達並不

會跳脫。此外因負載不同，有時機器會產生震動但不會出現錯誤，敬請注意安全。 

 ̧ 發生 Error 時，請檢查馬達是否為 Servo ON 狀態。 

  MODE

  

   SET
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3-7 輔助功能模式 

3-7-1 試運轉 

連接頭 I/F(CN1)可以在不連接 PLC等上層控制裝置的狀態下進行測試運轉。 

<請注意>  

̕ 使用前務必將馬達與負載分開，拔出連接頭 I/F(CN1)。 

̕ 為避免引起振動等異常，使用者參數(特別是 Pr1.01~ Pr1.02,Pr1.04、Pr0.04)的設定

值需回到初始值。 

˙試運轉前的檢查 

電 源

D種接地

馬達機械

(1)配線的檢查

  ƀ是否正確

    (特別是電源輸入、馬達輸出)

  ƀ有無短路，同時確認接地線是否連接

  ƀ連接部有無脫落

(2)電源、電壓的確認

  ƀ電壓是否符合規格

(3)馬達的固定

  ƀ是否穩定

(4)與機械系統分開

(5)釋放煞車

(5)測試運轉結束之後，請按下         切換成Servo 

OFF。

SET
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˙試運轉步驟 

˙選擇畫面的操作： 

從 LED初始狀態開始 

壓下 五次進入輔助功能模式 

 

壓 出現
       的顯示出現。  

˙執行畫面的操作： 

壓下 出現  的執行顯示。 

持續壓住       (約5秒)後

如右圖「   」會持續增加

馬達試運轉的階段

Servo ON狀態 寫入發生錯誤，請參考P50面板

Notify Code提示碼

 

壓下 變為 Servo-off  

壓下 往 CCW方向；壓下 往 CW 方向，並依照 Pr6.04(JOG速度)(page120 )所設

定的速度運轉。 

 

放開 馬達立即停止。 

試運轉結束後，請參考 P36[各模式的構成]返回選擇畫面。 

 

   MODE

  

    SET
 

    SET
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3-7-2 異常警報清除 

˙選擇畫面的操作： 

從 LED初始狀態開始 

壓下 五次進入輔助功能模式 

壓 出現
   的顯示出現。  

˙執行畫面的操作： 

壓下 出現  的執行顯示。 

 

持續壓住       (約5秒)後

如右圖「    」會持續增加

結束

無法清除
請將電源(RESET)

警報清除結束

 

 

   MODE

  

    SET
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3-7-3 自動 OFFSET 調整 

˙選擇畫面的操作： 

從 LED初始狀態開始 

壓下 五次進入輔助功能模式 

壓 出現
  的顯示出現。  

˙執行畫面的操作： 

壓下 出現 的執行顯示。 

持續壓住       (約5秒)後

如右圖「    」會持續增加

調整結束

發生錯誤

OFFSET補正數值超過Pr4.22的設定範圍

自動OFFSET調整結

束
 

<說明事項>  

位置控制模式時本功能無效。 

只執行自動OFFSET調整時，資料並不會寫入 EEPROM。 

之後若需反應結果，請寫入 EEPROM。 

   MODE

  

    SET
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3-7-4 清除異常履歷 

˙選擇畫面的操作： 

從 LED初始狀態開始 

壓下 五次進入輔助功能模式 

壓 出現
   的顯示出現。   

˙執行畫面的操作： 

壓下 出現    的執行顯示。 

結束

異常履歷清除結束

持續壓住        (約5秒)後

如右圖「    」會持續增加

 

<說明事項>  

此功能可清除異常履歷顯示的內容。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   MODE

  

    SET
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3-7-5 自動制震頻率偵測 

˙制震頻率 

<使用說明 >  

針對裝置前端震動或裝置整體搖晃等情況，可從位置指令去除震動頻率，降低震動功能 

偵測裝置端部的震動頻率可由 PrA14，所設定由外部觸發或由內部運轉偵測頻率。 

PrA15 可偵測位準(單位:Plus),PrA16可偵測轉速(單位 RPM) 

 

˙選擇畫面的操作： 

從 LED初始狀態開始，壓下 五次進入輔助功能模式 

壓 顯示出現 

˙執行畫面的操作： 

壓下 出現 的執行畫面。 

 

持續壓住       (約5秒)後

如右圖「   」會持續增加

自動偵測開始

偵測到的頻率

由上命令或外力造成震動 寫入發生錯誤，目前的控制

模式不是位置模式

 

 

可由偵測到的頻率，再設定制震濾波器（第 1：Pr2.15，第 2：Pr2.17，第 3：Pr2.19，

第 4：Pr2.21）即可消除掉震動頻率。 

          

   MODE

    

    SET
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˙制震控制的操作說明： 

由參數PrA.14 |制震偵測操作設定中，選擇驅動器自動偵測操作的方法。 

設定值如下表： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1.設定值為【0】，由上層命令或外力操作，由內部驅動器自動偵測到頻率。 

2.設定值為【1】，會從起始點逆轉兩圈在順轉到起點偵測頻率。 

3.設定值為【2】，會從起始點順轉兩圈在逆轉到起點偵測頻率。 

4.設定值為【3】，往逆方向單轉兩圈偵測頻率。 

5.設定值為【4】，往順方向單轉兩圈偵測頻率。 

設定值 操作方式 每循環旋轉範圍 

【0】  由上層命令或外力操作 -  

1  CCW → CW 起點至CCW 2圈 

2 CW → CCW 起點至  CW 2 圈 

3 CCW →  往CCW單方向 2 圈 

4 CW →  往  CW單方向 2 圈 

5 CCW → CW 起點至CCW 1圈 

6 CW → CCW 起點至  CW 1 圈 

7 CCW →  往CCW單方向 1 圈 

8 CW →  往  CW單方向 1 圈 
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第四章 參數 

4-1 參數與模式的設定 

4-1-1 參數概要 

驅動器備有設定特性、功能的參數，本章節將說明各參數的功能，目的。使用前敬請

確實詳細閱讀，並將運轉條件調整至最佳狀態。 

4-1-2 設定方法 

參數的設定方法如下： 

1. 本體正面面板 

2. 設定支援軟體「VerifyAC-MDT-G2L2-Publish」，與電腦組合。 

<說明>  

關於電腦畫面上的參數設定方法，請參考「VerifyAC-MDT-G2L2-Publish」的使用說明

書。 

4-1-3 連接方法 

RS232用接頭

專用通信電纜

參考「選購物品」

工業迷你IO接頭

通信軟體

「KSDTools」
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4-1-4 參數的構成與一覽表 

參數號碼 
分類名 種   類 

分類 號碼* 

0 00~17  基本設定 基本設定關聯參數 

1 00~27  增益調整 增益調整關聯參數 

2 00~23  震動抑制功能 震動抑制關聯參數 

3 00~29  
速度、扭矩控

制、全閉環控制 
速度、扭矩、全閉環關聯參數 

4 00~42  I/F 監視器設定 接口監視器關聯參數 

5 00~35  擴展設定 擴展設定關聯參數 

6 00~57  特殊設定 特殊設定關聯參數 

A 00~18  特殊設定 特殊設定關聯參數 

詳細內容請參考各控制模式的「參數設定」。 

 

̕ 本書各模式的記號說明如下。 

記號 控制模式 
Pr0.01 的

設定值 

 
記號 控制模式 

Pr0.01 的

設定值 

P 位置控制 0 P/S 位置(第 1)、速度(第 2)控制 3 

S 速度控制 1 P/T 位置(第 1)、扭力(第 2)控制 4 

T 扭力控制 2 S/T 速度(第 1)、扭力(第 2)控制 5 

F 全閉環控制  

 

*如設定為 3、4、5 的複合模式時，可根據控制模式切換輸入(C-MODE)，選擇

第 1/第 2 控制模式的其中之一種。 

C-MODE 斷路時：選擇第 1 模式 

C-MODE 短路時：選擇第 2 模式 

切換前後的 10ms 請勿輸入命令。 
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分類【0】基本設定
 

參數號碼. 
功能 預設值 數值範圍 單位 

重新打

開電源 
適用模式 

分類 號碼 

0  01 控制模式設定 0 0~5  -  ★ All  

0 03 即時自動增益剛性設定 4 0~15  -  -  All  

0  04 慣量比 250 0~10000  % -  All  

0 05 脈波命令輸入選擇  0 0~1  -  ★ P/F 

0 06 脈波命令反轉 0 0~1  -  ★ P/F 

0 07 脈波命令模式設定 1 0~3  -  ★ P/F 

0 08 單圈命令脈波數 10000  0~2097152  pulse  ★ P 

0 09 第一命令分周比分子 1 0~1073741824  -  -  P/F 

0 10 命令分周比分母 1 0~1073741824  -  -  P/F 

0  11 單圈回授脈波輸出數 10000  1~2097152  Pulse ★ All  

0  12 回授脈波輸出邏輯反相 0 0~1  -  ★ All  

0  13 第一扭力限制設定 300 0~350  % -  All  

0  14 位置偏差過大設定 100000  0~134217728  pulse (cmd unit)  -  P/F 

0  16 回生電阻外置選擇 0 0~2  -  ★ All  

 

●【重新打開電源】項目中帶【★】時，表示該參數內容變更後，需在控制電源 RESET之後才

能生效。 

【Pr0.08】、【Pr0.11】L2 系列不適用。 
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分類【1】增益調整
 

參數號碼. 
功能 預設值 數值範圍 單位 

重新打

開電源 
適用模式 

分類 號碼 

1 00 第 1 位置迴路增益 470  0~30000  0.1/S -  P/F 

1 01 第 1 速度迴路增益 360  1~32767  0.1Hz -  All  

1 02 第 1 速度迴路積分時間常數 280  1~10000  0.1ms -  All  

1 03 第 1 速度檢出濾波器 0 0~5  -  -  All  

1 04 第 1 扭力濾波器時間常數 65 0~2500  0.01ms  -  All  

1 05 第 2 位置迴路增益 540  0~30000  0.1/S -  P/F 

1 06 第 2 速度迴路增益 360  1~32767  0.1Hz -  All  

1 07 第 2 速度迴路積分時間常數 1300  1~10000  0.1ms -  All  

1 08 第 2 速度檢出濾波器 0 0~5  -  -  All  

1 09 第 2 扭力濾波器時間常數 65 0~2500  0.01ms  -  All  

1 10 速度前饋增益 300  0~1500  0.1% -  P/F 

1 11 速度前饋濾波器時間常數 50 0~6400  0.01ms  -  P/F 

1 12 扭力前饋增益 0 
-

30000~30000  
0.1% -  P/S/F 

1 13 扭力前饋濾波器時間常數 0 0~6400  0.01ms  -  P/S/F 

1 14 第 2 增益動作設定 0 0~1  -  -  All  

1 15 位置控制增益切換模式 7 0~10  -  -  P/F 

1 16 位置控制增益切換延遲時間 5 0~10000  1ms  -  P/F 

1 17 位置控制增益切換位準 100  0~20000  -  -  P/F 

1 18 位置控制增益切換遲滯寬度 30 0~20000  -  -  P/F 

1 19 位置控制增益切換時間 4 0~10000  1ms  -  P/F 

1 20 速度控制增益切換模式 0 0~5  -  -  S 

1 21 速度控制增益切換延遲時間 0 0~10000  1ms  -  S 

1 22 速度控制增益切換位準 0 0~20000  -  -  S 

1 23 速度控制增益切換寬度 0 0~20000  -  -  S 

1 24 扭力控制增益切換模式 0 0~3  -  -  T 

1 25 扭力控制增益切換延遲時間 0 0~10000  1ms  -  T 

1 26 扭力控制增益切換位準 0 0~20000  -  -  T 

1 27 扭力控制增益切換寬度 0 0~20000  -  -  T 

 

●【重新打開電源】項目中帶【★】時，表示該參數內容變更後，需在控制電源 RESET之後才

能生效。 
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分類【2】震動抑制功能
 

參數號碼. 
功能 預設值 數值範圍 單位 

重新打

開電源 
適用模式 

分類 號碼 

2 01 第 1 凹陷濾波器頻率 2000  5~2000  Hz -  All  

2 02 第 1 凹陷濾波器寬度 2 0~20  -  -  All  

2 03 第 1 凹陷濾波器深度 0 0~99  -  -  All  

2 04 第 2 凹陷濾波器頻率 2000  5~2000  Hz -  All  

2 05 第 2 凹陷濾波器寬度 2 0~20  -  -  All  

2 06 第 2 凹陷濾波器深度 0 0~99  -  -  All  

2 07 第 3 凹陷濾波器頻率 2000  5~2000  Hz  All  

2 08 第 3 凹陷濾波器寬度 2 0~20  -   All  

2 09 第 3 凹陷濾波器深度 0 0~99  -   All  

2 10 第 4 凹陷濾波器頻率 2000  5~2000  Hz  All  

2 11 第 4 凹陷濾波器寬度 2 0~20  -   All  

2 12 第 4 凹陷濾波器深度 0 0~99  -   All  

2 13 制震濾波器切換選擇 0 0~3  -  -  P/F 

2 14 第 1 制震濾波器頻率 0 0~2000  0.1Hz -  P/F 

2 15 第 1 制震濾波器設定 0 0~1000  -  -  P/F 

2 16 第 2 制震濾波器頻率 0 0~2000  0.1Hz -  P/F 

2 17 第 2 制震濾波器設定 0 0~1000  -  -  P/F 

2 18 第 3 制震濾波器頻率 0 0~2000  0.1Hz -  P/F 

2 19 第 3 制震濾波器設定 0 0~1000  -  -  P/F 

2 20 第 4 制震濾波器頻率 0 0~2000  0.1Hz -  P/F 

2 21 第 4 制震濾波器設定 0 0~1000  -  -  P/F 

2 22 位置指令平滑濾波器設定 0 0~10000  0.1ms -  P/F 

2 23 位置指令 FIR濾波器設定 0 0~3  -  ★ P/F 

 

●【重新打開電源】項目中帶【★】時，表示該參數內容變更後，需在控制電源 RESET之後才

能生效。 
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分類【3】速度、扭矩、全閉環控制
 

參數號碼. 

功能 預設值 數值範圍 單位 

重新

打開

電源 

適用模式 
分類 號碼 

3 00 速度設定內外切換 0 0~3  -  -  S 

3 02 速度控制輸入增益 500 10~2000  rpm/V  -  S/T 

3 03 速度控制輸入反轉 1 0~1  -  -  S 

3 04 速度設定第 1 速 0 -20000~20000  rpm  -  S 

3 05 速度設定第 2 速 0 -20000~20000  rpm  -  S 

3 06 速度設定第 3 速 0 -20000~20000  rpm  -  S 

3 07 速度設定第 4 速 0 -20000~20000  rpm  -  S 

3 08 速度設定第 5 速 0 -20000~20000  rpm  -  S 

3 09 速度設定第 6 速 0 -20000~20000  rpm  -  S 

3 10 速度設定第 7 速 0 -20000~20000  rpm  -  S 

3 11 速度設定第 8 速 0 -20000~20000  rpm  -  S 

3 12 加速時間設定 0 0~10000  ms/1000rpm  -  S 

3 13 減速時間設定 0 0~10000  ms/1000rpm  -  S 

3 14 S 曲線加減速時間設定 0 0~1000  2ms  -  S 

3 15 零速度箝制輸入選擇 0 0~ 8 -  -  S 

3  16 零速度箝制位準 0 0~20000  r/min   S 

3 17 扭力命令選擇 0 0~ 3 -  -  T 

3 19 扭力控制輸入增益 30 10~100  0.1V/100%  -  T 

3 20 扭力控制輸入反轉 0 0~1  -  -  T 

3  21 速度限制 1 0 0~20000  r/min  -  T 

3  22 速度限制 2 0 0~20000  r/min  -  T 

3  24 外部光學尺分周比分子 0 0~2,097,152  -  ★ F 

3  25 外部光學尺分周比分母 10000  0~2,097,152  -  ★ F 

3  26 外部光學尺方向反轉 0 0~1  -  ★ F 

3  27 外部光學尺 Z相斷線檢出無效 0 0~1  -  ★ F 

3  28 混合偏差過大設定 16000  1~ 2
27

 命令單位 ★ F 

3  29 混合偏差清除設定 0 0~100  回轉 ★ F 

 

●【重新打開電源】項目中帶【★】時，表示該參數內容變更後，需在控制電源 RESET之後才

能生效。
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分類【4】I/F監視器設定
  

參數號碼. 
功能 預設值 數值範圍 單位 

重新打

開電源 
適用模式 

分類 號碼 

4 16 監視選擇 1 3 0~9  -  -  All  

4 18 監視選擇 2 0 0~7  -  -  All 

4 22 類比輸入 1 Offset 設定 0 -2047~2047  0.3mV  -  All 

4 23 類比輸入 1 濾波器 0 0~6400  0.01ms   All  

4 31 位置完成範圍 10 0~524288  
pulse (cmd  

unit)  
-  P/F 

4 32 位置完成輸出設定 0 0~3  -  -  P/F 

4 34 零速度 50 10~20000  rpm  -  All 

4 36 速度到達 1000  10~20000  rpm  -  S/T 

4 37 停止時機械煞車動作設定 0 0~3000  ms -  All 

4 38 運轉時機械煞車動作設定 0 0~3000  ms -  All 

4 40 警告輸出選擇 1 0 0~4  -  -  All 

4 41 警告輸出選擇 2 1 0~4  -  -  All 

 

●【重新打開電源】項目中帶【★】時，表示該參數內容變更後，需在控制電源 RESET之後才

能生效。 
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分類【5】擴展設定
 

參數號碼. 

功能 預設值 數值範圍 單位 

重新

打開

電源 

適用模式 
分類 號碼 

5 00 第 2 命令分周比分子 1 1~1073741824  -  -  P/F 

5 03 回授脈波輸出分周比分母 0 0~2097152  -  ★ All  

5 04 驅動禁止輸入無效 1 0~2  -  ★ All  

5 05 驅動禁止輸入時程序設定 0 0~1  -  ★ All  

5 06 伺服關閉時之順序控制 0 0~7  -  -  All  

5 07 主電源關閉時之順序控制 0 0~7  -  -  All  

5 08 啟用主電源過低保護 1 0~1  -  -  All  

5 09 主電源關閉之檢測時間 70 70~2000  ms ★ All  

5 10 警報時之順序控制 0 0~3  -  -  All  

5 12 過載保護位準設定 0 0~500  %  All  

5 13 過速度保護位準設定 0 0~20000  rpm  -  All  

5 17 計數器清除輸入模式 0 0~4  -  -  P/F 

5 18 脈波命令禁止輸入無效 1 0~1  -  -  P/F 

5 20 位置設定單位選擇 0 0~1  -  ★ P/F 

5 21 扭力限制輸入選擇 1 0~2  -  -  P/S/F 

5 22 第 2 扭力限制設定 300  0~350  % -  P/S/F 

5 28 LED初始狀態設定 1 0~35  -  ★ All 

5 29 RS232通信鮑率設定 3 0~15  -  ★ All 

5 30 RS485通信鮑率設定 3 0~15  -  ★ All 

5 31 站號設定 1 0~128  -  ★ All  

 

●【重新打開電源】項目中帶【★】時，表示該參數內容變更後，需在控制電源 RESET之後才

能生效。 
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分類【6】特殊設定
 

參數號碼. 
功能 預設值 數值範圍 單位 

重新打

開電源 
適用模式 

分類 號碼 

6 04 JOG速度設定 300 1~2000  rpm  -  All  

6 07 扭力命令加算值 0 -1000~1000  0.1% -  P/S/F 

6 08 正方向扭力補償值 0 -1000~1000  0.1% -  P/F 

6 09 負方向扭力補償值 0 -1000~1000  0.1% -  P/F 

6 19 編碼器 Z相設定 0 0~32767  Pulse ★ All 

6 20 外部光學尺 Z相設定 0 0~1000  0.1ms ★ F,All(L2) 

6 24 外部雜訊觀測濾波器 0 0~2500  0.01ms   All  

6  31 自動增益設定 0 0~7  -  -  All  

6 41 第 1 制震濾波器深度 0 0~100  -  -  P/F 

6 47 功能擴展設定 2 0 0~1  -  ★ All  

6 49 調整命令濾波器衰減項 0 0~9  -  -  P 

6 50 黏性摩擦力補償增益 0 0~10000  0.1%/(10000rpm)  -  P 

 

●【重新打開電源】項目中帶【★】時，表示該參數內容變更後，需在控制電源 RESET之後才

能生效。 
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分類【9】線性馬達參數(L2專用)
 

參數號碼. 
功能 預設值 數值範圍 單位 

重新打

開電源 
適用模式 

分類 號碼 

9 00 馬達類型選擇 0 0~2  -  ★ All 

9 01 光學尺回授解析度 0 0~16 ,777,216 0.01um  ★ All 

9 02 極對距 0 0~32767  0.01mm  ★ All 

9 04 動子質量 0 0~32767  0.01kg  ★ All 

9 05 額定推力 0 0~32767  0.1N ★ All 

9 06 額定電流 0 0~32767  0.1Arms ★ All 

9 07 瞬間最大電流 0 0~32767  0.1Apk  ★ All 

9 08 馬達線間電感 0 0~32767  0.01mH  ★ All 

9 09 馬達線間電阻 0 0~32767  0.01Ω ★ All 

9 10 最高速度保護位準 0 0~20000  mm/s  ★ All 

9 12 電流響應自動調整 30 0~100  % ★ All 

9 13 電流比例增益 50 0~32767  0.1  All 

9 14 電流積分增益 10 0~32767  0.1  All 

9 20 磁極檢測方式選擇 0 0~9  -  ★ All 

9 21 CS相角設定 0 0~360  電氣角度 ★ All 

9 22 自動磁檢-推力命令時間 50 0~200  ms  All 

9 23 自動磁檢-推力命令電壓 30 0~300  V  All 

9 24 自動磁檢-推力命令範圍 0 0~32767  pulse  All 

9 25 自動磁檢-靜止檢出範圍 5 0~32767  pulse  All 

9 26 自動磁檢-靜止檢出時間 300 0~32767  ms  All 

9 27 自動磁檢-靜止逾時時間 1000 0~32767  ms  All 

9 28 自動磁檢-推力命令濾波器 0 0~30000  0.01ms  All 

9 30 磁極對之脈波數 0 0~327670000  pulse ★ All 

 

●【重新打開電源】項目中帶【★】時，表示該參數內容變更後，需在控制電源 RESET之後才

能生效。 
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分類【A】特殊設定
 

參數號碼. 
功能 預設值 數值範圍 單位 

重新打

開電源 
適用模式 

分類 號碼 

A  00 離線式自動增益操作設定 0 0~7  -  -  All  

A  01 第 5 制震濾波器頻率 0 0~2000  0.1Hz -  P/F 

A  02 第 5 制震濾波器設定 0 0~1000  -  -  P/F 

A  09 外部雜訊觀測 0 0~8  -  - All  

A  10 通訊逾時時間 10 1~5000  0.1ms -  All  

A  14 制震偵測操作設定 0 0~8  -  -  P/F 

A  15 制震偵測位準 0 0~32767  Pulse(cmd uit)  - P/F 

A  16 制震偵測轉速 500 1~2000  rpm  - P/F 

A  17 遲滯摩擦力補償增益 0 0~10000  -  -  P/F 

A  18 計數器清除輸入接點設定 0 0~3  -  -  P/F 

A  19 速度控制輸入第 2 增益 0 0~2000  rpm/V  -  S 

A  20 進階功能設定 0 
-

32767~32767  
-  ★ All  

A  21 增益變化時的比例設定 0 0~32767  -  -  All  

A  22 力矩前相高頻信號 0 0~32767  -  -  S/T 

A  23 力矩前相增益 0 0~32767  -  -  S/T 

A  24 力矩前相低頻信號 0 0~32767  -  -  S/T 

A  25 類比輸入扭力命令濾波器 0 0~32000  -  -  All  

A 26 電流增益 qKd 0 0~32767  0.1 -  All(L2) 

A 27 電流增益 dKd 0 0~32767  0.1 -  All(L2) 

 

●【重新打開電源】項目中帶【★】時，表示該參數內容變更後，需在控制電源 RESET之後才

能生效。 
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4-2 參數功能說明 

【】：代表出廠時的預設值  

★：代表參數內容變更後，需重新開啟控制電源後參數才能生效 

Pr0.01 |控制模式設定                       ★   
初始值：【0】  

設定範圍：0~5  

單 位：– 

功 能：對使用之控制模式進行設定。 

 

設定值  
控制模態  

第 1 模式  第 2 模式  

【0】  位置  －  

1  速度  －  

2  扭力  －  

3  位置  速度  

4  位置  扭力  

5  速度  扭力  

6~8  廠商自用  

9  全閉迴路模式  

若設定為複合模式（Pr02=3,4,5 ）時，第 1 與第 2 的切換請使用控制

模式選擇輸入（C- MODE）進行。 

 

 

 

 

 

 

 

＜注意＞ 

請先將 C-MODE 輸入約經過 10ms 以後，再輸入指令。 

請勿輸入位置、速度、扭力指令。 

(ON)(OPEN) (OPEN)

第 2第 1 第 1

10 ms以上 10 ms以上

C-MODE
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Pr0.03 |即時自動增益剛性設定                     

初始值：【4】  

設定範圍：0~15  

單 位：– 

功 能：當在線式自動增益調整的功能開啟時，此處可以即時設定 16 階變化的機械剛性增

益。  

  

機械剛性

低 高

0 15

馬達響應

 

＜注意＞ 

當提高剛性值過快時，反應於伺服系統上的馬達響應，會瞬間變化急劇，使得機構有可能

會受到衝擊。因此在設定剛性值時，請先由較小的設定值開始，若觀測機構的運轉皆正

常，則再逐步提高至適當剛性值。 

 

Pr0.04 |慣量比                            
初始值：【250】  

設定範圍：0~10000  

單 位：– 

功 能：對負載慣量相對於轉子慣量的比，進行設定。 

 

Pr0.04＝（負載慣量/轉子慣量）× 100% 

 

若慣量比正確設定的話，則 Pr1.01 , Pr1.06的設定單位將為（Hz）。 

當 Pr0.04 慣量比較實際來得大時，則速度迴路增益的設定單位也將變大。 

當 Pr0.04 慣量比較實際來得小時，則速度迴路增益的設定單位也將變小。 
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Pr0.05 |脈波命令輸入選擇                   ★  

初始值：【0】  

設定範圍：0~1  

單 位：– 

功 能：脈波命令輸入可從光耦合器，或是線驅動專用輸入， 

選擇其中之一使用。 

 

 

 

 

 

 

 

 

※光耦合器脈波命令≦500kpps  

線驅動專用輸入脈波命令≦2Mpps  

設定值 內 容 

【0】  光耦合器(I/F PULS1：PIN 3，PULS2：PIN 4，SIGN1：PIN 5，SIGN2：

PIN6) 

1 線驅動專用輸入(I/F PULSH1：PIN 44，PULSH2：PIN 45，SIGNH1：

PIN 46，SIGNH2：PIN 47) 
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Pr0.06 |脈波命令反轉                    ★ 

初始值：【0】  

設定範圍：0~1  

單 位：– 

功 能：針對脈波命令輸入設定旋轉方向、脈波命令的型態。 

t2 t2

t2 t2

t3

t4 t5

t6

t4 t5

t6t6 t6
ɼHɽɼLɽ

A 相落後B相90°
t1

A 相

B 相

t1

t1 t1

t1t1

t1t1

A 相超前B相90°

PULS

SIGN

PULS

PULS

SIGN

SIGN

CCW命令 CW命令
Pr0.06
參數值

Pr0.07
參數值

【0】

【1】

0或2

3

PULS

SIGN

PULS

PULS

SIGN

SIGN

【1】

【1】

0或2

3
t4 t5

t6

t4 t5

t6t6 t6
ɼHɽ ɼLɽ

t2t2

t2t2

t3

A 相

B 相

t1t1

t1t1

A 相超前B相90°

t1 t1

t1 t1

A 相落後B相90°

 
Pr0.06=0,  
Pr0.07=0 或 2  命令脈波型態為 90 位相差 2 相脈波(A 相+B 相) 
Pr0.07=1      命令脈波型態為 CW脈波列 CCW脈波列 
Pr0.07=3      命令脈波型態為 脈波列+旋轉方向 

•命令脈波輸入信號的容許輸入最高頻率，以及最低必要時間範圍。 

PULS/SIGN信號的輸入介面 
容許輸入 
最高頻率 

最小必要時間寬度 

t1  t2  t3 t4 t5 t6 

線驅動器專用脈波列介面 2Mpps  125ns 250ns 250ns 250ns 250ns 250ns 

脈波列介面 
線驅動介面 500kpps  0.5µs 1µs 1µs 1µs 1µs 1µs 

開集極介面 200kpps  1.25µs 2.5µs 2.5µs 2.5µs 2.5µs 2.5µs 

命令脈波輸入信號的上升/下降時間請控制在0.1µs以下。
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Pr0.07 |脈波命令模式設定                   ★  

初始值：【1】  

設定範圍：0~3  

單 位：– 

功 能：與 Pr0.06 同時使用 

 

 

Pr0.08 |單圈命令脈波數                     ★  

初始值：【10000】  

設定範圍：0~2097152  

單 位：Pulse 

功 能：設定馬達每旋轉 1 圈的指令脈波。 

 

 

Pr0.09 |第 1 命令分周比分子                    

初始值：【1】  

設定範圍：1~1073741824  

單 位：--  

功 能：設定針對指令脈波輸入的分頻、倍頻處理的分子。 
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Pr0.10 |命令分周比分母                      A 

初始值：【1】  

設定範圍：1~1073741824  

單 位：--  

功 能：設定針對指令脈波輸入的分頻、倍頻處理的分子。 

Pr0.08 Pr0.09 Pr0.10 指令分倍頻處理 

1~ 2097152  1 1 

編碼器分辨率

【Pr0.08 設定值】

指令
脈波輸入 位置指令

 
當 Pr0.09,  0.10都為 1 時，根據 Pr0.08 的設定值進行上圖的處理。 

0 

1 1~1073741824  
編碼器分辨率

【Pr0.10 設定值】

指令
脈波輸入 位置指令

 
當 Pr0.08 為 0、Pr0.09 為 1 時，根據 Pr0.10 的設定值進行上圖的處理。 

1~1073741824  1~1073741824  

【Pr0.09 設定值】

【Pr0.10 設定值】

指令
脈波輸入 位置指令

 
當 Pr0.08 為 0，且 0.09≠1 時，根據 Pr0.09、Pr0.10 的設定值進行

上圖的處理。 

1~ 2097152  1~1073741824  1~1073741824  

【Pr0.09 設定值】

【Pr0.10 設定值】

指令
脈波輸入

位置指令
編碼器分辨率

【Pr0.08 設定值】
 

當 Pr0.08≠0，0.09 和 0.10 都≠1 時，根據 3 個參數的設定值進行上

圖的處理。 

(無效) 1 1 

指令
脈波輸入 位置指令

【1】

【1】

 
全閉迴路控制模式時 Pr0.08 為無效，當 Pr0.09,  0.10都為 1 時進

行上圖的處理。 

(無效) 1~1073741824  1~1073741824  

【Pr0.09 設定值】

【Pr0.10 設定值】

指令
脈波輸入 位置指令

 
全閉迴路控制模式時 Pr0.08 為無效，根據 Pr0.09、Pr0.10 的設定值

進行上圖的處理。 
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Pr0.11 |單圈回授脈波輸出數              ★       
初始值：【10000】  

設定範圍：1~2097152  

單 位：Pulse 

功 能：設定從(I/F OA+:PIN21 ，OA-:PIN22，OB+:PIN48，OB-:PIN49)的輸出脈波數。 

 

Pr5.03 |回授脈波輸出分周比分母          ★      
初始值：【0】  

設定範圍：0~2097152  

單 位：--  

功 能： 每旋轉一圈的輸出脈衝數不為整數時，須將此設定值設為 0 以外的值，可設定

Pr0.11 作為分頻分子、Pr5.03 作為分頻分母的分頻比。 

 

Pr0.11 Pr5.03 指令分倍頻處理 

1~2097152  

0 

【Pr0.11設定值】

編碼器分辨率

編碼器回授脈衝
【Pulse】

輸出脈衝
【Pulse】

 
＊ Pr5.03=0 時，根據 Pr0.11 的設定值進行上圖處理。 

因此，脈衝回授輸出的OA、OB各自變為 Pr0.11 所設定的脈衝數。 

每旋轉一圈的脈衝輸出解析度不會高出編碼器解析度。 

 

輸出為光學尺的情況 

光學尺脈波 輸出脈波

【1】

【1】 【Pulse】【Pulse】

 
分周比為 1:1 

1~2097152  

【Pr0.11設定值】

【Pr5.03設定值】

編碼器回授脈衝

【Pulse】

輸出脈衝

【Pulse】

 
＊ 當 Pr5.03≠0 時，根據 Pr0.11，Pr5.03 的設定值進行上圖處理。 

可用於脈衝回授輸出的OA、OB馬達每旋轉 1 圈的脈衝數不為整數的

用途。 

但是不為整數時，Z相輸出和 A 相不能同相位，幅度也會變小。 

每旋轉 1 圈的脈衝輸出解析度不會高出編碼器解析度。 
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CCW

CW

速度

轉矩 (%)

(額定) (最大)

300(最大)

Pr5.21=150時 100(額定)

100

300

Pr0.12 |回授脈波輸出邏輯反相            ★  
初始值：【0】  

設定範圍：0~1  

單 位：– 

功 能：使用本參數，可將 B相脈波的邏輯加以反轉，可將相對於 A 相脈波的 B相脈波相位

關係加以反轉。 

旋轉編碼器的輸出脈波的相位關係是，在 CW方向回轉時，B相脈波係落後 A 相脈

波。（但在CCW方向回轉時，B相脈波將領先 A 相脈波。） 

設定值 輸出來源 
線馬 

輸出來源 
A 相（OA） 

馬達CCW回轉時 馬達CW回轉時 

  

【0】  編碼器 
光學尺 

B相（OB） 

非反轉   2 光學尺 

1 編碼器 
光學尺 

B相（OB） 

反轉   
3 光學尺 

※本參數針對OB+ CN I/F Pin48，OB- CN I/F Pin49 做設定 

 

Pr0.13 |第一扭力限制設定                   
初始值：【300】  

設定範圍：0~350  

單 位：% 

功 能：當 Pr5.21 設定為 1 時，此功能為同時限制 CCW/CW 方向的扭力極限值。在驅動器

內部，經由參數設定，對馬達最大扭力產生限制之功能。在正常的情形下，如為瞬間，

則可容許約額定扭力的 3 倍。但此 3 倍扭力可能對馬達或機械強度形成損害時，請使

用本參數做最大扭力限制設定。 

 

 

 

 

 

 

 

 

          • 以額定扭力的百分比值(%)為設定值。 

• 上圖為限制於 150%時之範例。 

• 扭力極限的選擇方式請參考 Pr5.21。 
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Pr0.14 |位置偏差過大設定                   
初始值：【100000】  

設定範圍：0~134,217,728  

單 位：指令單位 

功 能：「位置偏差過大保護」機能的偏差過大判定時機，使用偏差計數器的脈波數進行設  

       定。 

＜注意＞ 

特別是當位置增益的設定很低，同時將 Pr0.14 的設定過小時，即使在不是異常的狀態下，也有

可能產生位置偏差過大保護動作，請多加注意。 

此參數設置為 0 時，Err 24.0(位置偏差過大保護)為無效 

 

Pr0.16 |回生電阻外置選擇                ★ 

初始值：【0】 

設定範圍：0~2  

單 位：– 

功 能：直接使用驅動器內建回生阻抗 、或將內建回生阻抗予以切離，在外部（連接端子台

的 P-B2間）安裝回生阻抗，配合本參數進行設定。 

 

設定值 使用之回生阻抗 回生阻抗過負載保護 

【0】  內建回生阻抗 使用內建回生阻抗,消耗馬達回升電壓 

1 外加回升阻抗 以外加回升阻抗以 10%DUTY,方式消耗馬達回升電壓。 

2 外加回升阻抗 無保護,此時驅動器完全不保護外加回升阻抗 

 
＜注意＞ 

使用外置回生電阻時，請務必安裝溫度保險絲等外不保護。不管再生電阻過負載保護有效/無

效，回生電阻都有可能發生異常發熱導致燒毀。 

使用內置回生電阻時，請勿將設定值設定為 0 以外的數值。 

請注意，勿觸碰外置回生電阻。使用時，外置電阻處於高溫狀態，避免燒傷 
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Pr1.00 |第 1 位置迴路增益                    

初始值：【470】  

設定範圍：1~30000  

單 位：0.1/S 

功 能：決定位置控制的響應性。 

如果位置迴路增益能夠盡量提高設定，即可縮短定位時間；但如果設定的太高會

引起振動，須特別注意。 

 

Pr1.01 |第 1 速度迴路增益                    

初始值：【360】  

設定範圍：1~32767  

單 位：0.1Hz 

功 能：決定速度迴路的響應性。 

位置迴路增益提高設定後，會提升伺服整體的響應特性，因此也必須提高速度迴

路的增益設定。但如果設定的太高也會引起振動，需特別注意。 

 

Pr1.02 |第 1 速度迴路積分時間常數            

初始值：【280】  

設定範圍：1~10000  

單 位：0.1ms 

功 能：設定速度迴路的積分時間常數。 

設定值越小停止時的誤差越快達到 0。 

設定為“9999”仍保持積分功能。※但整定時間可能會很長 

設定為“10000”則無積分功能。 

 

Pr1.03 |第 1 速度檢出濾波器                  

初始值：【0】  

設定範圍：0~5  

單 位：– 

功 能：測出速度之後，可設定低通濾波器（LPF）的時間常數，此參數有 6 段（0~5）可設

定。設定值越大，時間常數越大，雖然可使馬達所產生的噪音變小，相對卻降低響應

特性，一般請使用出廠設定值【0】。 
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Pr1.04 |第 1 扭力濾波器時間常數              

初始值：【65】  

設定範圍：0~2500  

單 位：0.01ms 

功 能：設定扭力命令之 1 次延遲濾波器的時間常數。 

可有效抑制因扭轉共振引起的振動。 

 

Pr1.05 |第 2 位置迴路增益                    

初始值：【540】  

設定範圍：0~30000  

單 位：0.1/S 

功 能：位置迴路、速度迴路、速度檢出濾波器、扭力指令濾波器。 

各自具備 2 組的增益或是時間常數(第 1、第 2)。 

各自的功能/內容與上述之第 1 增益時間常數相同。 

 

Pr1.06 |第 2 速度迴路增益                    

初始值：【360】  

設定範圍：1~32767  

單 位：0.1Hz 

功 能：參照 Pr1.01 

 

Pr1.07 |第 2 速度迴路積分時間常數            

初始值：【1300】  

設定範圍：1~10000  

單 位：0.1ms 

功 能：參照 Pr1.02 

 

Pr1.08 |第 2 速度檢出濾波器               A 

初始值：【0】  

設定範圍：0~5  

單 位：– 

功 能：參照 Pr1.03 
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Pr1.09 |第 2 扭力濾波器時間常數              
初始值：【65】  

設定範圍：0~2500  

單 位：0.01ms 

功 能：參照 Pr1.04 

 

Pr1.10 |速度前饋增益                      
初始值：【300】  

設定範圍：0~1500  

單 位：0.1% 

功 能：使用位置控制時的速度前饋量。 

雖然設定值越高，位置偏差越小並提升響應特性，但容易造成Over Shoot ，須特

別注意。 

 

Pr1.11 |速度前饋濾波器時間常數             
初始值：【50】  

設定範圍：0~6400  

單 位：0.01ms 

功 能：設定速度前饋之 1 次延遲濾波器的時間常數。 

          在速度前饋濾波器設定為 50 (0.5ms) 左右的狀態下，通過逐步提高速度前饋增 

          益，而使速度前饋變為有效。在固定速度動作中的位置偏差，根據速度前饋增益的 

          值，用以下公式可變小。 

 

位置偏差﹝指令單位﹞= 指令速度﹝指令單位/s﹞/ 位置迴路增益﹝1/s﹞    
             × (100 – 速度前饋增益﹝%﹞) / 100  

 

 

Pr1.12 |扭力前饋增益                    A 
初始值：【0】  

設定範圍：- 30000~30000  

單 位：0.1% 

功 能：在根據速度控制指令所計算的扭矩指令中，將乘以本參數比率後的值，加算到來自   

       速度控制處理的扭矩指令。 

       提高扭矩前饋增益，可將固定加減速時的位置偏差接近 0；所以在擾動扭矩不工作  

       的理想條件下的台形速度模式驅動時，可在全動作領域將位置偏差大致接近於 0。 
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Pr1.13 |扭力前饋濾波器時間常數              

初始值：【0】  

設定範圍：0~6400  

單 位：0.01ms 

功 能：設定扭力前饋之 1 次延遲濾波器的時間常數。 

       使用扭矩前饋時，需正確設定慣量比。請沿用即時自動增益調整執行時的推定值，或    

       將用機器各元素計算的慣量比設定( Pr0.04﹝慣量比﹞)。 

       在扭矩前饋濾波器設定為 50 (0.5ms) 程度的狀態下，通過逐步提高扭矩前饋增益，而       

       使扭矩前饋變為有效。 

       提高扭矩前饋增益，則由於可以將固定加減速時的位置偏差接近 0；所以在外部干擾   

       扭矩不工作的理想條件下的台形速度模式驅動時，可在全動作領域將位置偏差大至接   

       近於 0。 

       * 實際上外部干擾扭矩肯定存在；所以位置偏差不可能完全變為 0 。 

       此外，與速度前饋相同，如果將扭矩前饋濾波器的時間常數變大，則動作音變小，但 

       加速度變化點的位置偏差變大。 

 

 

Pr1.14 |第 2 增益動作設定                      

初始值：【0】  

設定範圍：0~1  

單 位：– 

功 能：對 PI/P 動作切換、及第 1/第 2 增益切換，進行選擇。 

 

設定值 增益選擇、切換 

【0】  固定於第 1 增益(PI/P 可切換) 

1 第 1/第 2 增益可切換 

 

PI/P 之動作切換係以增益切換輸入(GAIN CN I/F PIN 27)進行。 

 

GAIN 輸入 速度迴路動作 

與COM-開路 PI動作 

與COM-連接 P動作 
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Pr1.15 |位置控制增益切換模式              

初始值：【7】  

設定範圍：0~8  

單 位：– 

功 能：在位置控制模式中，可對第 1 增益及第 2 增益的切換條件進行選擇。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Pr1.16 |位置控制增益切換延遲時間                     

初始值：【5】  

設定範圍：0~10000  

單 位：1ms 

功 能：Pr1.15 設定為 3、5、6、7、8 時，由第 2 增益返回第一增益的延遲時間。 

 

 

Pr1.17 |位置控制增益切換位準               

初始值：【100】  

設定範圍：0~10000  

單 位：– 

功 能：Pr1.15 設定為 3、5、6、7 時，第 1 增益與第 2 增益切換時之判定位準進行設定。 

 

Pr1.15 

設定值 
第 2 增益的切換條件 

Pr1.17 切換位準 

Pr1.18 位準寬度 單

位  

0 固定於第 1 增益 -  

1 固定於第 2 增益 -  

2 增益切換輸入（GAIN）ON 時 -  

3 扭力指令變化量大時 0.01% 

4 固定於第 1 增益 -  

5 指令速度大時 Rpm  

6 位置偏差量大時 Pulse 

【7】  
若有位置指令時切換， 

無位置指令時且轉速低於準位切回第 1 增益 
Rpm  

8 若定位尚未完了時(超出 Pr4.31 的設定值時) -  
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Pr1.18 |位置控制增益切換遲滯寬度               
初始值：【30】  

設定範圍：0~20000  

單 位：– 

功 能：對上述 Pr1.17 所設定判定位準上下的遲滯寬度進行設定。 

•上述Pr1.16（延遲）、Pr1.17（位準）、Pr1.18（遲滯）的定義如下圖所示。 

•Pr1.17（位準）、Pr1.18（遲滯）之設定須以絕對值（正/負）為有效。 

 

第1增益 第2增益 第1

Pr1.18

Pr1.16

Pr1.17

0

 

 

Pr1.19 |位置控制增益切換時間            A 
初始值：【4】  

設定範圍：0~10000  

單 位：(設定值+1)ms  

功 能：當第 2 增益切換功能為有效時，在增益切換時，僅對位置迴路增益設置階段性切換

時間。 

          

3

2

1

0

0

1

2

3

粗實線

細實線

Kp1(Pr1.00) < Kp2(Pr1.05)

第1增益 第2增益 第1增益

Kp1(Pr1.00)

Kp2(Pr1.05)

Pr1.19 =

1ms
(例)

1ms

1ms

1ms

 

  

• 由小的位置回路增益切換為較大的位置回路增益時（Kp1→Kp2）設置切換時間。（以減少

因增益急速變化對機械所產生之衝擊）。 
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Pr1.20 |速度控制增益切換模式              
初始值：【0】  

設定範圍：0~5  

單 位：– 

功 能：在速度控制模式中，對第 1 增益及第 2 增益的切換條件進行選擇。 

    (此為自 Pr1.15（位置控制切換模式）中將位置控制相關部份予以去除後之內容) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Pr1.21|速度控制增益切換延遲時間             
初始值：【0】  

設定範圍：0~10000  

單 位：ms 

功 能：與位置控制模式時之下列內容相同。 

Pr1.16：切換延遲時間 

Pr1.17：切換位準 

Pr1.18：切換位準寬度 

 

Pr1.22|速度控制增益切換位準               

初始值：【0】  

設定範圍：0~20000  

單 位：– 

功 能：與位置控制，Pr1.16、Pr1.17、Pr1.18 相同 

 

 

Pr1.20 

設定值 
第 2 增益的切換條件 

Pr1.22 切換位準 

Pr1.23 位準寬度 單位  

【0】  固定於第 1 增益 -  

1 固定於第 2 增益 -  

2 增益切換輸入（GAIN）ON 時， -  

3 扭力指令變化量大時 0.01% 

4 速度指令變化量大時 RPM/10ms  

5 指令速度大時 Rpm  
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Pr1.23|速度控制增益切換寬度             

初始值：【0】  

設定範圍：0~20000  

單 位：– 

功 能：與位置控制，Pr1.16、Pr1.17、Pr1.18 相同 

 

Pr1.24 |扭力控制增益切換模式              

初始值：【0】  

設定範圍：0~3  

單 位：– 

功 能：在扭力控制模式中，對第 1 增益及第 2 增益的切換條件進行選擇。 

(此為自 Pr1.15、位置控制、速度控制相關部份予以去除後之部份) 

 

 

 

 

 

Pr1.25|扭力控制增益切換延遲時間             

初始值：【0】  

設定範圍：0~10000  

單 位：ms 

功 能：與位置控制模式時之下列內容相同。 

Pr1.16：切換延遲時間 

Pr1.17：切換位準 

Pr1.18：切換位準寬度 

 

 

Pr1.24 

設定值 
第 2 增益的切換條件 

Pr1.26 切換位準 

Pr1.27 位準寬度 單位  

【0】  固定於第 1 增益 -  

1 固定於第 2 增益 -  

2 增益切換輸入（GAIN）ON 時， -  

3 扭力指令變化量大時 0.01% 
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Pr1.26|扭力控制增益切換位準               

初始值：【0】  

設定範圍：0~20000  

單 位：– 

功 能：與位置控制，Pr1.16、Pr1.17、Pr1.18 相同 

 

Pr1.27|扭力控制增益切換寬度               

初始值：【0】  

設定範圍：0~20000  

單 位：– 

功 能：與位置控制，Pr1.16、Pr1.17、Pr1.18 相同 
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Pr2.01|第 1 凹陷濾波器頻率                 

初始值：【2000】  

設定範圍：5~2000  

單 位：Hz 

   功 能：對第一組共振抑制凹陷濾波器的頻率進行設定。     

          設定越大則寬度越大。通常請使用預設值 

 

Pr2.02|第 1 凹陷濾波器寬度                 

初始值：【2】  

設定範圍：0~20  

單 位：-  

   功 能：對第一組共振抑制凹陷濾波器的寬度進行設定。 

       設定越大則寬度越大。通常請使用預設值 

 

 

Pr2.03|第 1 凹陷濾波器深度                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~99  

單 位：-  

   功 能：對第一組共振抑制凹陷濾波器的深度進行設定。 

       設定越大則深度越淺，相位的延遲也較少。 

 

Pr2.04|第 2 凹陷濾波器頻率                 

初始值：【2000】  

設定範圍：5~2000  

單 位：Hz 

   功 能：對第二組共振抑制凹陷濾波器的頻率進行設定。     

          設定越大則頻率越大。通常請使用預設值 
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Pr2.05|第 2 凹陷濾波器寬度                 

初始值：【2】  

設定範圍：0~20  

單 位：-  

   功 能：對第二組共振抑制凹陷濾波器的寬度進行設定。 

       設定越大則寬度越大。通常請使用預設值 

 

 

Pr2.06|第 2 凹陷濾波器深度                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~99  

單 位：-  

   功 能：對第二組共振抑制凹陷濾波器的深度進行設定。 

       設定越大則深度越淺，相位的延遲也較少。 

 

Pr2.07|第 3 凹陷濾波器頻率                 

初始值：【2000】  

設定範圍：5~2000  

單 位：Hz 

   功 能：對第三組共振抑制凹陷濾波器的頻率進行設定。     

          設定越大則頻率越大。通常請使用預設值 

 

Pr2.08|第 3 凹陷濾波器寬度                    

初始值：【2】  

設定範圍：0~20  

單 位：-  

   功 能：對第三組共振抑制凹陷濾波器的寬度進行設定。 

       設定越大則寬度越大。通常請使用預設值 
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Pr2.09|第 3 凹陷濾波器深度                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~99  

單 位：-  

   功 能：對第三組共振抑制凹陷濾波器的深度進行設定。 

       設定越大則深度越淺，相位的延遲也較少。 

 

Pr2.10|第 4 凹陷濾波器頻率                 

初始值：【2000】  

設定範圍：5~2000  

單 位：Hz 

   功 能：對第四組共振抑制凹陷濾波器的頻率進行設定。     

          設定越大則頻率越大。通常請使用預設值 

 

Pr2.11|第 4 凹陷濾波器寬度                    

初始值：【2】  

設定範圍：0~20  

單 位：-  

   功 能：對第四組共振抑制凹陷濾波器的寬度進行設定。 

       設定越大則寬度越大。通常請使用預設值 

 

Pr2.12|第 4 凹陷濾波器深度                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~99  

單 位：-  

   功 能：對第四組共振抑制凹陷濾波器的深度進行設定。 

       設定越大則深度越淺，相位的延遲也較少。 
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Pr2.13|制震濾波器切換選擇                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~3  

單 位：Hz 

功 能：設定制震控制所使用的濾波器的切換方法。 

          設定值為 0 時：同時使用 2 個。 

          設定值為 1~2 時：用外部輸入(VS-SEL1、VS-SEL2)切換。 

 

 

 

 

 

 

設定值為 3 時：根據指令方向切換 

 

 

 

制振控制的切換，在定位完成輸出中，且每隔一定時間（0.1ms）的指令脈衝從0狀態轉換為0

以外的狀態的指令啟動時進行。 

尤其是制振頻率較高或者變更無效時，如果定位完成範圍過大，在上述時刻濾波器裏有累積脈

衝殘留（濾波前的位置指令減去濾波後的位置指令的值通過時間的積分面積），在切換後會急

速回到原來的位置，所以馬達會以高於之前的指令速度進行運轉，請加以注意。 

 

 

 

設定值 Vs-SEL2 Vs-SEL1 第 1 制震 第 2 制震 第 3 制震 第 4 制震 第 5 制震 

【0】  － － ○ ○ -  -  -  

1 
－ OFF ○ ○ -  -  -  

－ ON  -  -  -  ○ ○ 

2 

OFF OFF ○ -  -  -  -  

OFF ON  -  ○ -  -  -  

ON  OFF -  -  ○ -  -  

ON  ON  -  -  -  ○ -  

 

設定值 位置指令方向 第 1 制震 第 2 制震 第 4 制震 第 5 制震 

3 
正方向 ○ ○ -  -  

負方向 -  -  ○ ○ 
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Pr2.14|第 1 制震濾波器頻率                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~2000  

單 位：0.1Hz 

   功 能：設定抑制負載尖端震動的制震控制的頻率。測量負載尖端振動的頻率，以0.1[Hz]為  

          單位設定。 

 

Pr2.15|第 1 制震濾波器設定                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~1000  

單 位：-  

   功 能：對濾波器的寬度進行設定，設定越大則寬度越大。 

 

Pr2.16|第 2 制震濾波器頻率                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~2000  

單 位：0.1Hz 

   功 能：設定抑制負載尖端震動的制震控制的頻率。測量負載尖端振動的頻率，以0.1[Hz]為 

          單位設定。 

 

Pr2.17|第 2 制震濾波器設定                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~1000  

單 位：-  

   功 能：對濾波器的寬度進行設定，設定越大則寬度越大。 
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Pr2.18|第 3 制震濾波器頻率                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~2000  

單 位：0.1Hz 

   功 能：設定抑制負載尖端震動的制震控制的頻率。測量負載尖端振動的頻率，以0.1[Hz]為 

          單位設定。 

 

Pr2.19|第 3 制震濾波器設定                  

初始值：【0】  

設定範圍：0~1000  

單 位：-  

   功 能：對濾波器的寬度進行設定，設定越大則寬度越大。 

 

Pr2.20|第 4 制震濾波器頻率                  

初始值：【0】  

設定範圍：0~2000  

單 位：0.1Hz 

   功 能：設定抑制負載尖端震動的制震控制的頻率。測量負載尖端振動的頻率，以0.1[Hz]為 

          單位設定。 

 

Pr2.21|第 4 制震濾波器設定                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~1000  

單 位：-  

   功 能：對濾波器的寬度進行設定，設定越大則寬度越大。 
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Pr2.22|位置指令平滑濾波器設定                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~10000  

單 位：0.1ms 

   功 能：【位置控制時】 

           以前控制時（Pr6.47 bit0=0 ） 

           設定對應位置指令的1次延遲濾波器的時間常數。 

           2自由度控制模式時（Pr6.47 bit0=1 ） 

           為指令回應濾波器的時間常數。 

           最大值限制在2000（=200.0ms ）。 

           關於2自由度控制模式，請參照Pr6.47 

          【全閉環控制時】 

           設定通常情況下位置指令的1次延遲濾波器時間常數。 

 不限制參數值，驅動器內部的適用值被限制。 通過Pr6.49「指令回應/ 調整濾

波器衰減項設定」設定衰減項。 

對應目標速度Vc的方形波指令，如下圖所示設定1次延遲濾波器的時間常數。 

 

濾波器切換
等待時間*2

位置指令平滑濾波器
設定時間【ms】
(Pr2.22 x 0.1 ms)

時間

速度
【Rpm】

Vc

Vc x 0.632 * 1

Vc x 0.368 * 1

濾波前的
位置指令 濾波後的位置指令

 

＊1 針對實際的濾波器時間常數（設定值×0.1ms），不到100ms時，絕對誤差最大為0.4ms，

20ms以上時相對誤差最大為0.2％。 

＊2 Pr2.22「位置指令平滑濾波器」的切換，在定位完成輸出中，且每隔一定時間

（0.166ms）的指令脈衝從0狀態轉換為0以外的狀態的指令啟動時進行。 

尤其是制震頻率較高或者變更無效時，如果定位完成範圍過大，在上述時刻濾波器裏有累積脈

衝殘留（從濾波前的位置指令減去濾波後的位置指令的值通過時間的積分面積），在切換後會

急速回到原來的位置，所以電機會以高於之前的指令速度進行運轉，請注意。 

＊ 3 變更Pr2.22「位置指令平滑濾波器」之後，到適用於內部計算為止可能出現延遲，且在這

個期間若＊2的切換時機到來，變更有被保留的可能 
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Pr2.23|位置指令 FIR 濾波器設定          ★       

初始值：【0】  

設定範圍：0~3  

單 位：-  

功 能：設定脈波命令的 FIR濾波器之移動平均階數。 

         【1】=0.2 ms、【2】=0.4 ms、【3】=0.8 ms  

 

濾波器切換等待時間*2

位置指令FIR濾波器
設定時間【ms】

時間

速度
【Rpm】

Vc

濾波前的
位置指令 濾波後的位置指令
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伺服器起動

停止

關閉

關閉 關閉

關閉開啟 開啟

開啟開啟

時間

速度
第2速

第1速
第3速

第4速

SVO-ON輸入

ZERO-SPD輸入

PULS-INH輸入

CLR輸入

驅動

＜注意＞

加速時間、減速時間、以及S字形加減速時間可使用參數進行個別設定。

請參考本章的Pr3.12：加速時間設定

請參考本章的Pr3.13：減速時間設定

請參考本章的Pr3.14：S曲線加減速時間設定

Pr3.00|速度設定內外切換                 
初始值：【0】  

設定範圍：0~3  

單 位：-  

功 能：內部速度設定功能，僅需使用外部接點控制 

• 對內部速度設定是否為有效，進行設定。 

• 內部速度計設有 8 種，分別設定於參數 Pr3.04（1 速）、Pr3.05（2 速）、Pr3.06（3 速）、Pr3.07（4

速）、Pr3.08（5 速）、Pr3.09（6 速）、Pr3.10（7 速）、Pr3.11（8 速）。 

• 設定值為 1、2 時，4 種內部速度命令的切換由 2 個輸入來選擇。 

① INSP1（CN I/F，Pin-33）：內部速度設定選擇 1 

② INSP2（CN I/F，Pin-30）：內部速度設定 2 

忽略 INSP3輸入。 

• 設定值為 3 時，8 種內部速度命令的切換由 3 種輸入來選擇。 

① INSP1（CN I/F，Pin-33）：內部速度選擇 1 

② INSP2（CN I/F，Pin-30）：內部速度選擇 2 

③ INSP3（CN I/F，Pin-28）：內部速度選擇 3 

INSP1 

(Pin-33) 

INSP2 

(Pin-30) 

INSP3 

(Pin-28) 

Pr3.00 設定值 

０ １ ２ 3 

OFF OFF OFF 
類比速度命令 

(CN I/F，Pin-14) 

內部速度第 1 速

（Pr3.04） 

內部速度第 1 速

（Pr3.04） 

內部速度第 1 速

（Pr3.04） 

ON  OFF OFF 
類比速度命令 

(CN I/F，Pin-14) 

內部速度第 2 速

（Pr3.05） 

內部速度第 2 速

（Pr3.05） 

內部速度第 2 速

（Pr3.05） 

OFF ON  OFF 
類比速度命令 

(CN I/F，Pin-14) 

內部速度第 3 速

（Pr3.06） 

內部速度第 3 速

（Pr3.06） 

內部速度第 3 速

（Pr3.06） 

ON  ON  OFF 
類比速度命令 

(CN I/F，Pin-14) 

內部速度第 4 速

（Pr3.07） 

類比速度命令 

(CN I/F，Pin-14) 

內部速度第 4 速

（Pr3.07） 

OFF OFF ON  
類比速度命令 

(CN I/F，Pin-14) 

內部速度第 1 速

（Pr3.04） 

內部速度第 1 速

（Pr3.04） 

內部速度第 5 速

（Pr3.08） 

ON  OFF ON  
類比速度命令 

(CN I/F，Pin-14) 

內部速度第 2 速

（Pr3.05） 

內部速度第 2 速

（Pr3.05） 

內部速度第 6 速

（Pr3.09） 

OFF ON  ON  
類比速度命令 

(CN I/F，Pin-14) 

內部速度第 3 速

（Pr3.06） 

內部速度第 3 速

（Pr3.06） 

內部速度第 7 速

（P3.10） 

ON  ON  ON  
類比速度命令 

(CN I/F，Pin-14) 

內部速度第 4 速

（Pr3.07） 

類比速度命令 

(CN I/F，Pin-14) 

內部速度第 8 速

（Pr3.11） 

 

 •使用內部速度指令的4種變速運轉範例除

CL/INH 輸入以外，如欲對馬達的驅動。

停止進行控制，則另須輸入「速度零箝制

輸入（ZERO-SPD）」及「伺服器起動輸

入（SVO-ON）」。 
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Pr3.02 |速度控制輸入增益                   
初始值：【500】  

設定範圍：10~2000  

單 位：rpm/V  

功 能：對附加在速度指令輸入（SPR:CN I/F PIN 14）電壓及馬達速度間之關係進行設定。 

 

• 以 Pr3.02 對指令輸入電壓及回轉數間關係的斜率進行設定。 

• 標準出貨設定為 Pr3.02=500[(r/min)/V] ， 6V 的輸入將具有 3000r/min 關係。 

 

2 4 6 8 10
-6-10

出貨時設定的傾向

額定速度

速度
CCW

CW

額定速度

指令輸入電壓(V)

 

＜注意＞ 

1. 請勿對速度指令輸入(SPR)施加±10V 以上的電壓。 

2. 本驅動器係在速度控制模式下使用，在驅動器外部安裝位置回路時，可使用 Pr3.02 的設定

值對伺服系統整體的位置增益進行調整。但請注意，若 Pr3.02 的設定值過大時，可能引發

振盪，請多加注意。 
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Pr3.03 |速度控制輸入反轉                   

初始值：【1】  

設定範圍：0~1  

單 位：– 

功 能：將速度指令輸入訊號(SPR)的極性予以反轉。當在不改變上層裝置端的指令極性狀態

下，而欲改變馬達回轉方向時等可使用。 

 

設定值 馬達回轉方向 

0 輸入(＋)的指令時馬達轉CCW方向(面對軸端) 

【1】  輸入(＋)的指令時馬達轉CW方向(面對軸端) 

＜注意＞ 

本參數的標準出貨設定為 1，使用(＋)的指令馬達向CW方向回轉。 

使用在速度控制模式的驅動器、及上層控制器，所構成伺服器驅動系統時 

，來自上層控制器（POSITION UNIT）的速度指令訊號的極性與本參數的極性設

定   如不相一致時，馬達將會產生異常動作，請多注意。 

 

 

Pr3.04 |速度設定第 1 速                     

初始值：【0】  

設定範圍：-20000~20000  

單 位：rpm  

功 能： 使用參數 「速度設定內外切換」 （Pr3.00），當內部速度設定為有效時，其內部指

令速度之第 1 速到第 8 速,使用[r/min] 單位對 Pr3.04 到 Pr3.11 進行設定。 

 

＜注意＞ 

設定值的極性顯示內部指令速度的極性。 

 
 
 

 

 

 

＋ CCW方向回轉(面對軸端) 

－ CW方向回轉(面對軸端) 
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Pr3.05 |速度設定第 2 速                     

初始值：【0】  

設定範圍：-20000~20000  

單 位：rpm  

功 能：參照 Pr3.04 

 

Pr3.06 |速度設定第 3 速                     

初始值：【0】  

設定範圍：-20000~20000  

單 位：rpm  

功 能：參照 Pr3.04 

 

Pr3.07 |速度設定第 4 速                     

初始值：【0】  

設定範圍：-20000~20000  

單 位：rpm  

功 能：參照 Pr3.04 

 

Pr3.08|速度設定第 5 速                      

初始值：【0】  

設定範圍：-20000~ 20000  

單 位：rpm  

功 能：參照Pr3.04  

 

Pr3.09 |速度設定第 6 速                      

初始值：【0】  

設定範圍：-20000~ 20000  

單 位：rpm  

功 能：參照Pr3.04  
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Pr3.10 |速度設定第 7 速                      

初始值：【0】  

設定範圍：-20000~ 20000  

單 位：rpm  

功 能：參照Pr3.04  

 

Pr3.11|速度設定第 8 速                      

初始值：【0】  

設定範圍：-20000~ 20000  

單 位：rpm  

功 能：參照Pr3.04  

 

Pr3.12 |加速時間設定                       
初始值：【0】  

設定範圍：0~10000  

單 位：1ms/ (1000rpm)  

功 能：在速度控制模式下，在驅動器內部的速度指令加速或減速，即可進行速度控制。 

當有輸入多段的速度指令或使用內部速度設定時，可以獲得 SOFT START/SOFT 

DOWN 之動作。 

 

速度指令

速度

ta td
 

 

 

 

 

＜注意＞ 

如有使用上層控制器時(位置模式)，請勿使用加速、減速時間設定。 

（請將 Pr3.12、Pr3.13 均設定為 0） 

 

 

ta  Pr3.12  × 1ms/1000r/min 

td  Pr3.13  × 1ms/1000r/min 
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Pr3.13 |減速時間設定                       

初始值：【0】  

設定範圍：0~10000  

單 位：1ms/ (1000rpm)  

功 能：參照 Pr3.12 

 

Pr3.14| S 曲線加減速時間設定                

初始值：【0】  

設定範圍：0~1000  

單 位：2ms  

功 能：在直線加速、減速中，若需要快速的加速/減速控制時，可對速度指令加入近似 S

曲線的加減速，以使其運轉能夠平順。 

 

速

度

ts ts ts ts

ta td
 

 ta：Pr3.12  td：Pr3.13  ts：Pr3.14 

1、ta,td 直線部分之加速、減速時間請分別使用 Pr3.12、3.13 進行設定。 

2、ts 部分，則請使用 Pr3.14 設定 S曲線部份的時間（單位：2ms）。 
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Pr3.15 |零速度箝制輸入選擇                 
初始值：【0】  

設定範圍：0~ 8 

單 位：– 

功 能：設定零速度箝制輸入（ZERO- SPD：CN I/F PIN 26）的功能。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Pr3.17 |扭力命令選擇                           
初始值：【0】  

設定範圍：0~ 3 

單 位：– 

功 能：扭力命令與速度命令的選擇，設定值 2 時，Pr3.07 可設定速度輸入增益(單位:rpm/V) 。 

 

扭力模式 

Pr3.17 扭力命令 速度命令 

【0】  SPR/TRQR Pr3.07 

1 CCWTL/TRQR SPR/TRQR 

2 SPR/TRQR SPR/TRQR 

3 SPR/TRQR +Pr3.21、-Pr3.22 

 

 

 

 

 

 

 

速度/扭力模式 

Pr3.17 扭力命令 速度命令 

【0】  CCWTL/TRQR Pr3.07 

1 CCWTL/TRQR SPR/TRQR 

2 CCWTL/TRQR CCWTL/TRQR 

3 CCWTL/TRQR +Pr3.21、-Pr3.22 

設定值 ZERO-SPD輸入（PIN 26）的功能  

【0】  忽視 ZERO-SPD輸入，為非零速度箝制狀態。 

1 ZERO-SPD輸入有效，與COM-之間若是斷路時，則視速度命令為 0(無減速曲線)。 

2 變成速度命令的方向符號，與COM-之間若是斷路，則為CCW方向；與COM-短路，則為 CW方向的速度命令。 

3~4  廠商自用 

5 ZERO-SPD輸入有效，與COM-之間若是斷路時，則視速度命令為 0。(有減速曲線) 

6 廠商自用 

7 ZERO-SPD 輸入有效，與 COM-之間若是斷路時，則視速度命令為 0。且馬達轉速低於 Pr3.16 後，進入Servolock。 

8 ZERO-SPD 輸入有效，與 COM-之間若是斷路時，且速度命令低於 Pr3.16 -  10rpm 後，進入 Servolock。 
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Pr3.19 |扭力控制輸入增益                   
初始值：【30】  

設定範圍：10~100  

單 位：0.1V/100%  

功 能：在扭力控制模式下,對扭力指令輸入（TRQR：CN I/F PIN 14）之電壓與扭力間之關

係進行設定。 

 

CW

CCW轉矩
出貨時設定

額定轉矩

指令輸入電壓

 

 

• 設定值的單位是[0.1V/100%] ，如欲獲得額定扭力，  

則須對輸入電壓值進行設定。 

• 出貨設定值 30 代表,輸入電壓 3V 時扭力為 100%。 

 

 

Pr3.20 |扭力控制輸入反轉                   
初始值：【0】  

設定範圍：0~1  

單 位：– 

功 能：將扭力控制輸入訊號(SPR/TRQR: CN I/F 14PIN 或 CCWTL/TRQR: CN I/F 16PIN)

之極性反轉。 

 

設定值 馬達扭力之產生方向 

【0】  輸入(＋)的指令時馬達轉CCW方向(面對軸端) 

1 輸入(＋)的指令時馬達轉CW方向(面對軸端) 

 

 

 

 

 



 

KingServo  117 

Pr3.21 |速度限制值 1                       
初始值：【0】  

設定範圍：0~20000  

單 位：Rpm 

功 能：設定扭力控制時的速度限制值。 

扭力控制中用控制速度限制值控制其不超過設定的速度。 

Pr3.17= 3 時為正方向指令時的速度限制值。 

 

 

Pr3.22 |速度限制值 2                        
初始值：【0】  

設定範圍：0~20000  

單 位：Rpm 

功 能：Pr3.17= 3 時為負方向指令時的速度限制值。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Pr3.17     Pr3.07 Pr3.21 Pr3.22 
類比扭力 

指令方向 
速度限制值 

0 

 

  0~20000  無影響 無影響 -  Pr3.21 設定值 

3 

 

 

   無影響 0~20000  0~20000  

正方向 Pr3.21 設定值 

負方向 Pr3.22 設定值 
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Pr3.24 |外部光學尺分周比分子            ★ 
初始值：【0】  

設定範圍：0~2,097,152  

單 位：-  

功 能：設定光學尺分周比分子。 

       設定值 = 0 時，將編碼器解析度作為分周分子進行動作。 

 

 

 

 

Pr3.25 |外部光學尺分周比分母            ★ 
初始值：【10000】  

設定範圍：0~2,097,152  

單 位：-  

功 能：確認馬達每旋轉一圈的編碼器回授脈波數，和馬達每旋轉一圈的光學尺脈波數，為

了使下式成立，請設定光學尺分周分子(Pr3.24)、光學尺分周分母(Pr3.25)。 

 如果將 Pr3.24 設定為 0，則編碼器解析度被自動設定為分子。 

例：滾珠螺桿 10mm、光學尺 0.1um/pluse 、編碼器解析度 21bit( 2,097,152 pulse) 時 

 

Pr3.24 2097152

100000 =
馬達每圈的編碼器解析度【Pulse】

馬達每圈的光學尺解析度【Pulse】Pr3.25  

 

注意：如果該比出錯，則從編碼器脈波計算出來的位置，與線性尺脈波計算出來的位置偏差

變大，特別是長距離移動之後，將發生混合控制偏差過大異常保護。 
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Pr3.26 |外部光學尺/CS 方向反轉             ★ 
初始值：【0】  

設定範圍：0~3  

單 位：-  

功 能：設定線性尺回授計數反轉和 CS(Hall sensor)的方向反轉。 

通常使用「連線軟體-馬達設定精靈」或面板輔助功能「Au SFb」操作自動磁極檢測

功能，檢測同時會根據 UVW 的配線自動對光學尺方向和霍爾訊號方向做設定。 

<注意>  

請勿手動設置此參數，錯誤的光學尺方向和霍爾訊號方向設置會導致馬達的衝撞。 

      

設定值 光學尺 CS(Hall sensor)  

【0】 
直接使用光學尺的

計數值。 
使用 CS訊號原始方向 

1 
將光學尺的計數值

正負反轉後使用。 
使用 CS訊號原始方向 

2 
直接使用光學尺的

計數值。 
反轉 CS訊號方向 

3 
將光學尺的計數值

正負反轉後使用。 
反轉 CS訊號方向 

 

Pr3.27 |光學尺 Z 相斷線檢測無效           ★ 

初始值：【0】  

設定範圍：0~1  

單 位：-  

功 能：設定使用 AB相輸出型的線性尺時，Z相斷線檢測的有效 / 無效。 

      

設定值 內  容 

【0】  有效 

1 無效 

 

 

Pr3.28 |混合偏差過大設定                ★ 

初始值：【16000】  

設定範圍：1~2
27

 

單 位：命令單位 

功 能：全閉迴路控制時，設置馬達現在的位置和光學尺的現在位置的容許差(混合偏差)。 
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Pr3.29 |混合偏差清除設定                ★ 

初始值：【0】  

設定範圍：0~1 00  

單 位：回轉 

功 能：本設定值量將馬達每次旋轉的混合控制偏差清 0。設定值為 0 時，不清除混合控制

偏差。 

 

【關於混合控制偏差清除規格】 

馬達在 Pr3.29「混合控制偏差清除設定」所設定的量在每次旋轉時將混合控制偏差清除。本功能

也可使用於滑動等累積混合控制偏差之類的用途。 

 

Pr3.29
【混合偏差清除設定】

Pr3.29
【混合偏差清除設定】

馬達的旋轉次數【旋轉】

Pr3.28
【混合偏差過大設定】

混合偏差值【指令單位】 (絕對值) 混合偏差過大異常發生

 

ʆ 使用編碼器回授脈波，檢測混合偏差清除設定的旋轉次數。 

 

注意：使用混合偏差清除時，請務必將 Pr3.29【混合偏差清除設定】設定為妥當的值。針對 Pr3.28

【混合偏差過大設定】的設定值，如果設定為極小值，如果設定為極小值，則可能因反饋線性尺

的誤連接等而帶來的異常動作的保護不發揮作用。 

使用時請充分注意設置限制傳感器等安全方面。 
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Pr4.16 |監視選擇 1                        

初始值：【3】  

設定範圍：0~9  

單 位：– 

功 能：設定類比「速度監視」監控信號(SPM:CM IF Pin43)的輸出準位與馬達速

度或命令速度的比例關係。 

 

 

 

 

 

 

 

Pr4.18 |監視選擇 2                         

初始值：【0】  

設定範圍：0~7  

單 位：– 

功 能：設定類比「扭力監控」信號(IM:CN I/F,PIN 42) 的輸出準位與扭力或偏差

脈波數的比例關係。 

 

 

 

 

 

 

設定值 SPM的訊號 輸出電壓位準與速度的關係 

【0】  

馬達速度 

6V/375rpm  

1 6V/750rpm  

2 6V/1500rpm  

3 6V/3000rpm  

4 6V/6000rpm  

5 

速度命令 

(類比命令) 

6V/375rpm  

6 6V/750rpm  

7 6V/1500rpm  

8 6V/3000rpm  

9 6V/6000rpm  

 

設定值 IM 的訊號 輸出準位與扭力，或偏差脈波數的關係 

【0】  

扭力 

3V/100%  

1 3V/200%  

2 3V/300%  

3 

位置偏差 

3V/31p  

4 3V/125p  

5 3V/500p  

6 3V/2000p  

7 3V/8000p  
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Pr4.22 |類比輸入 1 OffSet 設定                     

初始值：【0】  

設定範圍：-2047~2047  

單 位：0.3mV 

功 能：•包含上層控制器在內的外部類比速度指令系統的OFFSET調整，係使用本參數進行調整。 

•每一設定值＂1＂的OFFSET量約 0.3mv。 

•OFFSET的調整方法計有(1)手動調整方法及(2)自動調整等 2 種。 

 

手動調整 

• 使用驅動器單機進行OFFSET調整時 

   將速度指令輸入(SPR)予以正確輸入 0V (或者是與訊號接地相連接) 

   使用本參數設定使馬達不會回轉的值。 

• 在上層控制器組合成位置控制回路時 

   在伺服器鎖住停止狀態下，使偏差脈波成為零，對本參數進行設定。 

自動調整 

•  有關自動OFFSET調整操作方式，請參考輔助功能模式「自動OFFSET調整」。 

•  自動 OFFSET調整的執行結果將被輸出至本參數 Pr4.22 中。 

 

 

Pr4.23 |類比輸入 1 濾波器                     

初始值：【0】  

設定範圍：0~6400  

單 位：0.01ms 

   功 能：設定針對附加在類比輸入 1 電壓的 1 次延遲濾波器的時間常數。 

 

※設定值 25 以下濾波器無效 
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Pr4.31 |位置完成範圍                       
初始值：【10】 

設定範圍：0~524288  

單 位：Pulse 

功 能：對馬達 （工件）移動完成後之定位完成訊號（ON-POS：CN I/F PIN 39）輸出時機

進行設定。 

當偏差計數器的脈波數達到±（設定值）範圍內時，即輸出定位完成訊號（ON-POS）。 

偏差脈波的基本單位為使用編碼器的「解析度」，不同的編碼器其會有下列不同，請多注意。 

 

Pr4.31

Pr4.31ONON-
POS

偏差脈波

 

＜注意＞ 

1 .如果對 Pr4.31 的設定值過小時，會使ON-POS訊號的輸出時間變長，有時 

輸出甚至會出現振盪現象。 

2.「定位完成範圍」之設定不會對其最終定位精度產生影響 

 

Pr4.32 |位置完成輸出設定                     
初始值：【0】  

設定範圍：0~3  

單 位：– 

功 能：可以配合參數 Pr4.31(位置完成範圍)，設定位置完了輸出的作動 

       (ON-POS：CN I/F PIN 39) 

 

設定值 位置偏差過大保護 

【0】  位置偏差在 Pr4.31(位置完成範圍)以下時ON。 

1 沒有位置命令時，且位置偏差在 Pr4.31(位置完成範圍)以下時ON。 

2 
沒有位置命令時，零速度測出信號 ON，且位置偏差在 Pr4.31(位置

完成範圍)以下時 ON。 

3 
沒有位置命令時，且位置偏差在 Pr4.31(位置完成範圍)以下時ON。 

之後一直維持ON 的狀態，直到出現下一個命令輸入。 
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Pr4.34 |零速度                            
初始值：【50】  

設定範圍：10~10000  

單 位：rpm  

功 能：對零速度檢測輸出訊號(ZSP：CN I/F PIN 12)之輸出時機進行設定, 使用單位[r/min]。 

當馬達的速度低於本參數 Pr4.34 之設定速度時，將輸出零速度檢測訊號（ZSP）。 

CW
Pr4.34

Pr4.34

ON

CCW

ZSP  

 

Pr4.36 |速度到達                           
初始值：【1000】  

設定範圍：10~10000  

單 位：rpm  

功 能：在速度控制模式及扭力控制模式下，對速度達成訊號（AT-SP：CN I/F PIN 39）的

輸出時機，使用[r/min] 單位進行設定。 

當馬達速度超過本參數 Pr4.36 之設定速度時，將輸出速度達成訊號ON-POS 

（AT-SP）。 

Pr4.36 之設定與馬達的回轉方向無關，會同時對 CW/CCW 兩方向發生作用。 

 

CCW

CW
Pr4.36

Pr4.36

ONOFF

速度

ON-POS(AT-SP)
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Pr4.37 |停止時機械煞車動作設定             
初始值：【0】 

設定範圍：0~3000  

單 位：ms 

功 能：當馬達停止中，Servo OFF時，設定從煞車解除信號（BK-OFF：CN I/F  PIN 10，

PIN 11）變為OFF（維持制動）之後開始，到馬達沒有通電 (Servo Free)的時間。 

• 根據煞車動作延遲時間（tb）來設定參數，以避免馬達（工作物）微小的移動/掉落。 

• 請以 Pr4.37 的設定≧tb，使煞車實際動作後才 Servo OFF。 

 

 

釋放

通電

保持

保持

不通電

OFFON

Pr4.37

tb

SVO-ON

BK-OFF

實際煞車

馬達通電狀態

釋放

 

 

Pr4.38 |運轉時機械煞車動作設定             
初始值：【0】  

設定範圍：0~3000  

單 位：ms 

功 能：當馬達切換到 Servo OFF時，設定從偵測出 Servo ON 輸入信號(SVO-ON：CN I/F 

PIN 29)變為 OFF(維持制動)之後開始，到煞車解除信號(BK-OFF：CN I/F PIN 

10,11)OFF的時間。 

•避免因馬達還在旋轉而造成煞車受損而設定。 

•馬達旋轉中Servo OFF，右圖的時間 tb 會小於 Pr4.38 設定時間或馬達旋轉 

   速度在 30r/min 以下的任一時間。 

 

通電

保持

OFFON

tb

SVO-ON

BK-OFF

馬達速度 30 r/min

馬達通電狀態

釋放

不通電

 

 

請參考「馬達靜止時的 Servo 

ON/OFF 操作」時序圖。 

請參考「馬達旋轉時的 Servo 

ON/OFF 操作」時序圖。 
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 設定值 功能 訊號的記號 TLC動作輸出條件 

【0】  扭力限制中輸出 TLC 扭力命令在扭力極限限制時 

1 零速度檢測輸出 ZSP 馬達速度降到 Pr4.34 的設定速度以下時 

2 回升警告訊號輸出 WARN ALL 發生回升過大/過負載/時 

3 回升過大警告輸出 WARN REG 回升比例達到 85%以上時 

4 過負載警告輸出 WARN OL 負載比例達到 85%以上時 

 

Pr4.40 |警告輸出選擇 1                     
初始值：【0】  

設定範圍：0~4  

單 位：– 

功 能：對扭力的限制中輸出(TLC:CN I/F PIN 40)進行功能設定。  

 

 

 

 

 

 

 

※上述各輸出訊號的功能詳細說明，請參考「對CN I/F 接頭之配線」說明。 

 

Pr4.41 |警告輸出選擇 2                      
初始值：【1】  

設定範圍：0~4  

單 位：– 

功 能：對零速度檢知(ZSP:CN I/F PIN 12)進行功能設定。Pr4.41 的設定值與

ZSP輸出功能間之關係，係與上述 Pr4.40 之 TLC輸出選擇時相同。 

 

Pr5.00 |第二命令分周比分子                           
初始值：【1】  

設定範圍：1~10000  

單 位：– 

功 能：參照 Pr0.09。 

 

Pr5.03 |回授脈波輸出分周比分母          ★    
初始值：【0】  

設定範圍：0~2,097,152  

單 位：-  

功 能：參照 Pr0.11 

 



 

KingServo  127 

Pr5.04 |驅動禁止輸入無效               ★   
初始值：【1】  

設定範圍：0~2  

單 位：– 

功 能：在直線驅動時，為避免因為工作物超過行程而造成機械破損，如下圖所

示，在兩端裝設極限開關，驅動器備有驅動禁止功能，並設定該驅動禁

止輸入的動作。

CW方向 CCW方向

驅動器

CCW-LIMIT

伺服馬達
極限

開關

極限

開關

CW-LIMIT

 

設定值 
CCW-LIMIT/  

CW-LIMIT 輸入 
輸入 

與COM- 

(Pin41) 
動作 

0 有效 

CCW-LIMIT 

(CN I/F,Pin-9) 

短路 
CCW端的極限開關未動作的正常狀態 

(未超限) 

開路 CCW方向禁止(超限)、CW方向可移動 

CW-LIMIT 

(CN I/F,Pin-8) 

短路 
CW端的極限開關未動作的正常狀態 

(未超限) 

開路 CW方向禁止(超限)、CCW方向可移動 

【1】  無效 忽略CCW-LIMIT/CW -LIMIT 輸入，驅動禁止功能變成無效。 

2 有效 
CCW/CW 禁止輸入其中之一與COM-開路時，發生 Err38(驅動禁止輸入

保護)。 

3 有效 

CW-LIMIT 

(CN I/F,Pin-9) 

短路 
CW端的極限開關未動作的正常狀態 

(未超限) 

開路 CW方向禁止(超限)、CCW方向可移動 

CCW-LIMIT 

(CN I/F,Pin-8) 

短路 
CCW端的極限開關未動作的正常狀態 

(未超限) 

開路 CCW方向禁止(超限)、CW方向可移動 

<注意事項>  

1.將 Pr5.04 設定為 0，驅動禁止輸入有效時，以 Pr5.05(驅動禁止時程序)所設定的程

序進行減速、停止，詳細內容請參考 Pr5.05(驅動禁止時程序)的說明。 

2. Pr5.04 設為 0，而 CCW- LIMIT、CW- LIMIT 輸入同時都是開路時，驅動器判斷

為異常狀態，會出現 Err38.0(驅動禁止輸入保護)跳脫保護。 

3.用在垂直軸時，若工作物上方的極限開關動作時，可能造成朝上的扭力消失，工

作物向下移動，此時不要使用此功能，而用上層控制器 來處理行程極限。 
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Pr5.05 |驅動禁止輸入時程序設定          ★ 
初始值：【0】  

設定範圍：0~1  

單 位：– 

功 能：在驅動禁止輸入（CCW-LIMIT：CN I/F PIN 9 或 CW-LIMIT：CN I/F PIN 8）動作

有效後之減速動作時之驅動條件進行設定 

 

設定值 
驅動條件 

偏差計數器的內容 
減速中 停止後 

【0】  DB Free-run  保持 

1 Free-run  Free-run  保持 

 

Pr5.06|伺服關閉時之順序控制               
初始值：【0】  

設定範圍：0~7  

單 位：– 

功 能：當伺服器啟動（SVO-ON 訊號：CN /IF PIN 29 由 ON 轉變為OFF）之後，對下列

狀況進行設定。 

 ① 減速中、及停止後的驅動條件 

 ② 偏差計數器之清除處理 

設定值 
驅動條件 

偏差計數器的內容 
減速中 停止後 

【0】  DB DB 清除 

1 Free-run  DB 清除 

2 DB Free-run  清除 

3 Free-run  Free-run  清除 

4 DB DB 保持 

5 Free-run  DB 保持 

6 DB Free-run  保持 

7 Free-run  Free-run  保持 

 (DB：動態煞車器動作) 
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Pr5.07 |主電源關閉時之順序控制             
初始值：【0】  

設定範圍：0~7  

單 位：– 

功 能：參照 Pr5.06 

 

Pr5.08 |啟動主電源過低保護                 
初始值：【1】  

設定範圍：0~1  

單 位：– 

   功 能：伺服開啟狀態中，主電源斷開在Pr5.09（主電源關閉檢測時間）的時間持續時，選 

          擇是否使Err13.0（主電源不足電壓保護）功能動作。 

 

設定值 主電源不足電壓保護動作 

0 
伺服開啟中，主電源一旦斷開，不發生Err13.0 而轉為伺服關閉，其後主電源再

次接通時，恢復到伺服開啟。 

【1】  伺服開啟中，主電源一旦斷開，會發生 Err13.0（主電源不足電壓保護）報警。 

 

Pr5.09（主電源關閉檢測時間）＝2000 時，此參數無效。 

Pr5.09的設定時間過長，在檢測主電路斷路前，主電源整流部的P-N之間的電壓下降到規定 

值以下時，與 Pr5.08 的設定無關，發生 Err13.0（主電源不足電壓保護）。 

 

Pr5.09 |主電源關閉之檢測時間            ★ 
初始值：【70】  

設定範圍：70~2000  

單 位：ms 

   功 能：在主電源斷路狀態持續時，設定檢測出斷路所需的時間。 

   設定為2000時，主電源關閉檢測無效。 
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Pr5.10 |警報時之順序控制                   

初始值：【0】  

設定範圍：0~3  

單 位：– 

功 能：當驅動器所有的異常發生時，對減速中及停止後驅動條件進行設定。 

 

設定值 
驅動條件 

偏差計數器的內容 
減速中 停止後 

【0】  DB DB 清除 

1 Free-run  DB 清除 

2 DB Free-run  清除 

3 Free-run  Free-run  清除 

DB：動態煞車器動作)請參考「異常發生時的 Servo 狀態處理」時序圖。 

 

Pr5.12 過載等級設置                        

初始值：【0】  

設定範圍：0~500  

單 位：% 

功 能： 設定過載等級。設置值為 0 時，過載等級設置變為 115% 

通常使用時請設置為 0。僅在降低過載等級使用時設置等級 

本參數的設置使用馬達額定的 115%來限制 

 

Pr5.13 |過速度保護位準設定                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~20000  

單 位：rpm  

功 能：如果電機速度超過此設定值則將發生Err26.0「過速度保護」。 

設定值為 0 時，過速度等級為電機最高轉速×1.2 倍。 
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Pr5.17 |計數器清除輸入模式                            

初始值：【0】  

設定範圍：0~4  

單 位：– 

功 能：設定偏差計數器清除輸入信號的清除條件。 

 

設定值 清除條件 

【0】  無     效 

1 準位觸發(無讀取濾波器) 

2 準位觸發(有讀取濾波器) 

3 邊緣觸發(無讀取濾波器) 

4 邊緣觸發(有讀取濾波器) 

 

Pr5.18 |脈波命令禁止輸入無效                         

初始值：【1】  

設定範圍：0~1  

單 位：– 

   功 能：選擇指令脈波禁止輸入的有效/ 無效。 

 

設定值 PULS-INH (33pin)  

0 有效 

【1】  無效 

 

Pr5.20 |位置設定單位選擇                 ★          

初始值：【0】  

設定範圍：0~1  

單 位：– 

   功 能：選擇定位完成範圍，位置偏差過大的設定單位。 

 

設定值 單      位 

【0】  指令單位 

1 編碼器單位 
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Pr5.21 |扭力限制輸入選擇                   
初始值：【1】  

設定範圍：0~2  

單 位：– 

功 能：此為選擇 CCW/CW 方向扭力極限的方式。 

 

若不使用扭力極限功能時，請將 Pr5.21 設定為〝1〞。 當選擇使用類比下的扭力

極限輸入(CCWTL：Pin16,CWTL：Pin18)訊號時，最終的扭力值仍將由

Pr0.13 所限制。 

 

設定值 CCW CW 

0 CCWTL：Pin16  CWTL：Pin18  

【1】  CCW/CW 的扭力極限值皆由 Pr0.13 設定 

2 由 Pr0.13 設定 由 Pr5.22 設定 

  

  扭力控制模式時本參數無效，CCW/CW 的扭力極限值將由 Pr0.13 設定。 

 

Pr5.22 |第二扭力極限設定                   
初始值：【300】  

設定範圍：0~350  

單 位：% 

功 能：參照 Pr0.13。當 Pr5.21 設定為 2 時，此功能為限制 CW方向的扭力極限值 
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Pr5.28 | LED 初期顯示狀態                    ★ 

初始值：【1】  

設定範圍：0~ 27  

單 位：– 

功 能：在電源開啟後的初期狀態，選擇正面面板七段 LED所顯示的資料種類。 

 

Pr5.28的設定值

初期處理中(約1秒

鐘) 會全亮。 

電 源 開 啟

 

設定值 內  容 設定值 內  容 設定值 內  容 

0  
位置偏差 10 輸入輸出信號狀態 22 編碼器、通信異常次數監視

器 

【1】  馬達轉速 11 類比輸入值 23 通信用軸地址 

4 扭矩指令 12  錯誤原因及歷史紀錄 24  編碼器位置偏差(編碼器單位) 

5 回授脈波總合 13 警告編號 25 光學尺位置偏差(光學尺單位) 

6 命令脈波總合 14 回生負載率 26 混合偏差計數器(指令單位) 

8 光學尺脈波數總合 15 過載率 27 PN 間電壓 

9 控制模式 16 慣量比 28 軟體版本 
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Pr5.29 |RS232C 通訊鮑率之設定           ★  

初始值：【3】  

設定範圍：0~15  

單 位：– 

功 能： 設定RS-232 的通訊鮑率與格式。 

 

鮑率 \  格式 8, N, 1 8, N, 2 8, E, 1 8, O, 1 

19200bps  0 4 8 12 

38400bps  1 5 9 13 

57600bps  2 6 10 14 

115200bps  【3】  7 11 15 

 

 

Pr5.30 |RS485 通訊鮑率之設定            ★  

初始值：【3】  

設定範圍：0~15  

單 位：– 

功 能： 設定RS-485 的通訊鮑率與格式。 

當驅動器設置為 RS- 232/RS- 485 的中繼轉換站時，請將 RS485 的通訊

鮑率設定為跟 RS232 的鮑率設定值一致。 

 

鮑率 \  格式 8, N, 1 8, N, 2 8, E, 1 8, O, 1 

19200bps  0 4 8 12 

38400bps  1 5 9 13 

57600bps  2 6 10 14 

115200bps  【3】  7 11 15 

 

 

Pr5.31 |站號設定                            ★  

初始值：【1】  

設定範圍：1~128  

單 位：– 

功 能：在多軸伺服馬達的應用中，可用來設定各軸驅動器的站別號碼，讓透過

RS- 232/RS- 485 與驅動器通訊的電腦或上層控制器作為識別。 
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Pr6.04 | JOG 速度設定                       

初始值：【300】  

設定範圍：1~2000  

單 位：rpm  

功 能：對「馬達的試運模式」JOG 運轉時之 JOG 速度，使用[r/min] 單位進行設定。有關

JOG的詳細操作，請參考「試運轉」說明。 

 

Pr6.07 |扭力命令加算值                       

初始值：【0】  

設定範圍：-1000~1000  

單 位：0.1% 

   功 能：用扭力控制之外的控制模式，設定不斷加算到扭力命令上的偏載重補償值。 

       即時自動調整的垂直軸模式有效時，更新此參數。  

  

Pr6.08 |正方向扭力補償值                      

初始值：【0】  

設定範圍：-1000~1000  

單 位：0.1% 

   功 能：位置控制時，設定接收正方向的位置指令時加算到扭力命令的動摩擦補  

          償值。 

          當PrA.17遲滯摩擦力補償增益啟用時，使用此參數。 

 

 

Pr6.09 |負方向扭力補償值                     

初始值：【0】  

設定範圍：-1000~1000  

單 位：0.1% 

   功 能：位置控制時，設定接收負方向的位置指令時加算到扭力命令的動摩擦補  

          償值。 

          當PrA.17遲滯摩擦力補償增益啟用時，使用此參數。 
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Pr6.19 |編碼器 Z 相設定                    ★ 
初始值：【0】  

設定範圍：0~32767  

單 位：Pulse 

   功 能：脈波輸出分頻後的馬達每旋轉1圈的輸出脈波數不為整數時，調整編碼器Z相寬度。 

 

Pr6.20 |外部光學尺 Z 相設定                ★ 

初始值：【0】  

設定範圍：0~1000  

單 位：0.1ms 

功 能：設定回授脈波輸出的 Z相訊號持續時間。當外部光學尺的 Z相訊號寬度太窄，而無 

法檢出時，可用此參數設定 Z相寬度至少持續多久時間。 

 

Pr6.31 |自動增益設定                          
初始值：【0】  

設定範圍：0~7  

單 位：– 

功 能：在線式自動增益調整的學習率設定。 

 數值愈小，代表學習率愈低，適用於負載慣量變化緩和的機構。較高的學習率，雖然

可以快速估測出慣量的變化，但可能因為某些運動曲線而變得不穩定，一般請由較

小的學習率開始使用。 

 設定值為〝0〞時，將會關閉在線式自動增益調整的功能。 

 

設定值 自動增益學習率 負載慣量變化 

【0】  關閉  

1  
學習率較慢 幾乎無變化 

2 

3 

一般學習狀態 變化緩和 4 

5 

6 學習率迅速 快速變化 
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Pr6.41 |第 1 制震濾波器深度                   
初始值：【0】  

設定範圍：0~100  

單 位：– 

   功 能：在第 1 制震功能設定制震深度。 

 

Pr6.47 |功能擴展設定 2                      
初始值：【0】 

設定範圍：0~1  

單 位：-   

功 能：用 bit 單位進行各功能的設定。 

 

 功    能 
設定值 

【0】  1 

Bit0  2 自由度控制模式 無效 有效 

 

 

Pr6.49 |調整命令濾波器衰減項                     
初始值：【0】 

設定範圍：0~9  

單 位：-   

功 能：設定 2 自由度控制（位置控制）的指令濾波器和調整濾波器減衰項。 

 

設定值 內       容 

0~4  沒有衰減項 (作為 1 次濾波器動作) 

5~9  2 次濾波器 (衰減項ζ的順序為 1.0、0.86、0.71、0.50、0.35) 

 

 

Pr6.50 |黏滯摩擦力補償增益                      
初始值：【0】 

設定範圍：0~10000  

單 位：0.1%/(10000rpm)  

功 能：指令速度乘以此設定值，扭力命令加上補正量。 

單位為【 額定轉矩 0.1%/(10000  rpm )】。 
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Pr9.00 |馬達類型選擇                      ★  
初始值：【0】  

設定範圍：0~2  

單 位：-  

功 能：設定連接驅動器的馬達類型。 

 設定值為 0 時，將產生 Err60.0(馬達參數設定錯誤保護)。 

      

設定值 類型 

【0】 未選擇。 

1 線性馬達。 

2 廠商自用。 

 

Pr9.01 |光學尺回授解析度                  ★  
初始值：【0】  

設定範圍：0~16 ,777 ,216  

單 位：0.001um  

功 能：設定光學尺回授解析度。 

設定值為 0 或超出 1,000,000 時，將產生 Err60.0(馬達參數設定錯誤保護)。 

 

Pr9.02 |極對距                            ★  
初始值：【0】  

設定範圍：0~32767  

單 位：0.01mm  

功 能：設定磁鐵從N 極到 N 極的磁極距離。 

＜注意＞ 

Pr9.02(極對距)和 Pr9.30(磁極對之脈波數)請擇一使用，並將另一未使用參數填   

0， 若未正確設定將會產生 Err60.0(馬達參數設定錯誤保護)。 

 

Pr9.04 |動子質量                         ★  
初始值：【0】  

設定範圍：0~32767  

單 位：0.01kg  

功 能：設定馬達動子的質量。 

設定值為 0 時，將產生 Err60.0(馬達參數設定錯誤保護)。 
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Pr9.05 |額定推力                         ★  
初始值：【0】  

設定範圍：0~32767  

單 位：0.1N 

功 能：設定馬達的額定推力。 

設定值為 0 時，將產生 Err60.0(馬達參數設定錯誤保護)。 

 

Pr9.06 |額定電流                         ★  
初始值：【0】  

設定範圍：0~32767  

單 位：0.1Arms 

功 能：設定馬達的額定電流。 

設定值為 0 時，將產生 Err60.0(馬達參數設定錯誤保護)。 

設定值超出驅動器容量時，將產生 Err60.2(馬達規格設定錯誤保護)。 

 

Pr9.07 |瞬間最大電流                     ★  
初始值：【0】  

設定範圍：0~32767  

單 位：0.1Apk  

功 能：設定馬達的瞬間最大電流。 

設定值為 0 時，將產生 Err60.0(馬達參數設定錯誤保護)。 

設定值超出驅動器容量時，將產生 Err60.2(馬達規格設定錯誤保護)。 

 

Pr9.08 |馬達線間電感                     ★  
初始值：【0】  

設定範圍：0~32767  

單 位：0.01mH  

功 能：設定馬達的線間電感值。 

此設定值為 0時以及Pr9.12(電流響應自動調整)設定值不為 0時，將產生Err60.0(馬  

達參數設定錯誤保護)。 
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Pr9.09 |馬達線間電阻                     ★  
初始值：【0】  

設定範圍：0~32767  

單 位：0.01Ω 

功 能：設定馬達的線間電阻值。 

此設定值為 0時以及Pr9.12(電流響應自動調整)設定值不為 0時，將產生Err60.0(馬 

達參數設定錯誤保護)。 

 

Pr9.10 |最高速度保護位準                 ★  
初始值：【0】  

設定範圍：0~20000  

單 位：mm/s  

功 能：如果馬達速度超過此設定值則將發生 Err26.0(過速度保護)。 

設定值為 0 時，將產生 Err60.0(馬達參數設定錯誤保護)。 

 

Pr9.12 |電流響應自動調整                 ★  
初始值：【30】  

設定範圍：0~100  

單 位：% 

功 能：  設定值增加時，電流響應也會提高，但如果設定的太高會引起振動，須特別注意， 

通常使用初始值。 

參數設定後會依據 Pr9.08(馬達線間電感)、Pr9.09(馬達線間電阻)自動計算理論值並即

時更新 Pr9.13(電流比例增益)、Pr9.14(電流積分增益)的設定值。 

若 Pr9.08 或 Pr9.09 未設定，而啟用此參數時，將產生 Err60.0(馬達參數設定錯誤保護)。 

設定值為 0 時，可手動輸入 Pr9.13(電流比例增益)、Pr9.14(電流積分增益)設定值。 

設定值 > 0 時，驅動器上電時會重新計算 Pr9.13、Pr9.14 的設定值。 

 

Pr9.13 |電流比例增益                         
初始值：【50】  

設定範圍：0~ 32767  

單 位：0.1 

功 能：設定電流比例增益。通常使用由 Pr9.12(電流響應自動調整)自動計算出的理 

論值。 
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Pr9.14 |電流積分增益                         
初始值：【10】  

設定範圍：0~ 32767  

單 位：0.1 

功 能：設定電流積分增益。通常使用由 Pr9.12(電流響應自動調整)自動計算出的理 

論值。 

 

Pr9.20 |磁極檢測方式選擇                 ★  
初始值：【0】  

設定範圍：0~ 9 

單 位：-  

功 能：使用「連線軟體-馬達設定精靈」或面板輔助功能「Au SFb」操作自動磁極檢測功能 

時的方式和結果設定，完整使用方式請參閱「線性馬達-參數設定步驟」。 

設定值為 0 時，將產生 Err60.0(馬達參數設定錯誤保護)。 

 

A.自動設定回授訊號的方式 

設定值 霍爾換相訊號 功能 

4 有 自動設定光學尺方向和霍爾訊號，檢測時馬達移動 3 個磁極距離。 

5 有 自動設定光學尺方向和霍爾訊號，檢測時馬達移動 1.5 個磁極距離。 

6 無 
自動設定光學尺方向，檢測時移動 1.25 個磁極距離，  

之後驅動器上電首次 ServoON 時，執行磁極估測動作。  

3, 7 -  廠商自用 

8 無 
自動設定光學尺方向，檢測時移動 1.25 個磁極距離，  

之後驅動器上電將立即執行磁極估測動作。 

 

B.回授訊號設定完成後的結果 

設定值 霍爾換相訊號 功能 

1 使用 配合使用 Pr9.21(CS 霍爾相角設定)  

2 不使用 
在上電後首次 ServoOn 時使用自動磁極估測， 

接腳 BK-OFF(CN1 PIN10,11)會在檢測完成後輸出訊號。 

9 不使用 驅動器上電將立即執行自動磁極估測動作。 
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Pr9.21 |CS 相角設定                      ★  
初始值：【0】  

設定範圍：0~ 360 

單 位：電氣角度 

功 能：設定馬達驅動角度與 CS霍爾換相訊號之間的偏差值。 

當 Pr9.20(磁極檢測方式選擇)設定值=1 時有效。 

 

Pr9.22 |自動磁檢-推力命令時間                
初始值：【50】  

設定範圍：0~ 200 

單 位：ms 

功 能：設定自動磁極檢測時的推力命令時間。 

 

Pr9.23 |自動磁檢-推力命令電壓                
初始值：【30】  

設定範圍：0~ 300 

單 位：V 

功 能：設定自動磁極檢測時的推力命令電壓。使用「連線軟體-馬達設定精靈」時會自動設 

定此電壓值。 

 

Pr9.24 |自動磁檢-推力命令範圍                
初始值：【0】  

設定範圍：0~ 32767  

單 位：pulse  

功 能：設定自動磁極檢測時的推力命令範圍。 

 

Pr9.25 |自動磁檢-靜止檢出範圍                
初始值：【5】  

設定範圍：0~ 32767  

單 位：pulse  

功 能：在磁極檢測過程中，用來判定馬達是否為靜止狀態。當馬達在 Pr9.26(自動磁檢-靜止 

檢出時間)時間內的移動行程不超出 Pr9.25 設定值時，將判定為靜止狀態，而後再繼

續執行下一個推力命令。 
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Pr9.26 |自動磁檢-靜止檢出時間               
初始值：【300】  

設定範圍：0~ 32767  

單 位：ms 

功 能：在磁極檢測過程中，用來判定馬達是否為靜止狀態。當馬達在 Pr9.26 時間內的移動 

       行程不超出 Pr9.25(自動磁檢-靜止檢出範圍)設定值時，將判定為靜止狀態，而後再 

       繼續執行下一個推力命令。 

 

Pr9.27 |自動磁檢-靜止逾時時間               
初始值：【1000】  

設定範圍：0~ 32767  

單 位：ms 

功 能：在磁極檢測過程中，判定馬達是否為靜止狀態時，馬達仍持續移動超出此設定時間時， 

將產生 Err61.1(磁極位置檢測錯誤保護)。 

 

 

Pr9.28 |自動磁檢-推力命令濾波器             
初始值：【0】  

設定範圍：0~ 30000  

單 位：0.01ms 

功 能：設定磁極檢測過程中的推力命令濾波器的時間常數。 

 

 

Pr9.30 |磁極對之脈波數                  ★  
初始值：【0】  

設定範圍：0~ 327670000  

單 位：pulse  

功 能：設定磁鐵從N 極到 N 極的脈波數。 

＜注意＞ 

Pr9.02(極對距)和 Pr9.30(磁極對之脈波數)請擇一使用，並將另一未使用參數填  

0，若未正確設定將會產生 Err60.0(馬達參數設定錯誤保護)。 
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PrA.00 |離線式自動增益操作設定               
初始值：【0】  

設定範圍：0~7  

單 位：– 

功 能：設定離線式自動增益的馬達操作方式。 

例如操作方式設定為 0，表示馬達(面對軸端)由起點開始，首先往 CCW方向旋

轉 2 圈之後，再接著往 CW方向旋轉 2 圈，也就是回到原先的起點，共執行五個

循環後，完成負載慣量的估測。 

 

設定值 操作方式 每循環旋轉範圍 

【0】 CCW → CW 起點至 CCW 2圈 

1 CW → CCW 起點至  CW 2 圈 

2 CCW →  往 CCW單方向 2 圈 

3 CW →  往  CW單方向 2 圈 

4 CCW → CW 起點至 CCW 1圈 

5 CW → CCW 起點至  CW 1 圈 

6 CCW →  往 CCW單方向 1 圈 

7 CW →  往  CW單方向 1 圈 

    

PrA.01|第 5 制震濾波器頻率                 
初始值：【0】  

設定範圍：0~2000  

單 位：0.1Hz 

   功 能：設定抑制負載尖端震動的制震控制的頻率。測量負載尖端振動的頻率，以0.1[Hz]為 

          單位設定。 

 

PrA.02|第 5 制震濾波器設定                 
初始值：【0】  

設定範圍：0~1000  

單 位：0.1Hz 

   功 能：對濾波器的寬度進行設定，設定越大則寬度越大。 
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PrA.09 |外部雜訊觀測器                     

初始值：【0】 

設定範圍：0~8  

單 位：-   

功 能：設定外部力矩雜訊觀測的補償量，以提高速度迴路之穩定性，設定值越大補償量越

大響應也越快。但設定值越高越容易引發共振噪音，需注意。 

 

ʆ 負載機構若為慣量變動劇烈之機購，則不適合開啟此功能，請將此參數設為 0。 

 

 

PrA.10 |通訊逾時設定                       

初始值：【10】  

設定範圍：1~5000  

單 位：0.1ms  

功 能：設定驅動器收到的每個資料封包之間的間隔時間，或資料封包中的位元組

(byte) 與下一個位元組之間的允許時間。若超過設定時間，驅動器會判定

為逾時狀態，而將該筆資料識為無效封包。 
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PrA.14 |制震偵測操作設定                       

初始值：【0】  

設定範圍：0~8  

單 位：-  

功 能：設定執行面板 Au AdF 自動制震偵測時的馬達操作方式。 

 操作方式設定為 0 時，表示由上層控制器送命令或外力的動作來觸發共震頻率後，

完成共震頻率的估測。 

若操作方式設定為 1，表示馬達(面對軸端)由起點開始，首先往CCW方向旋轉 2

圈之後，再接著往CW方向旋轉 2 圈，也就是回到原先的起點，執行一個循環

後，完成共震頻率的估測。 

設定值 操作方式 每循環旋轉範圍 

【0】  由上層命令或外力操作 -  

1  CCW → CW 起點至CCW 2圈 

2 CW → CCW 起點至  CW 2 圈 

3 CCW →  往CCW單方向 2 圈 

4 CW →  往  CW單方向 2 圈 

5 CCW → CW 起點至CCW 1圈 

6 CW → CCW 起點至  CW 1 圈 

7 CCW →  往CCW單方向 1 圈 

8 CW →  往  CW單方向 1 圈 

 

PrA.15 |制震偵測位準                         

初始值：【0】  

設定範圍：0~32767  

單 位：Pulse(cmd unit)  

功 能：設定制震偵測時的共震峰值檢測位準。 

 

PrA.16 |制震偵測轉速                        

初始值：【500】  

設定範圍：1~2000  

單 位：Rpm 

功 能：設定執行面板 Au AdF 自動制震偵測時的馬達操作速度。 
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PrA.17 |遲滯摩擦力補償增益                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~10000  

單 位：– 

   功 能：位置控制時，設定接收位置指令時加算到扭力命令的動摩擦補償值的增益。 

 

 

PrA.18 |偏差計數器清除輸入接點設定                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~1  

單 位：– 

功 能：設定 CLR（CN I/F，Pin-30）的接點型式的邏輯方向設定: 

 

設定值 型式 

【0】  A 接點或正緣觸發 

1 B接點或負緣觸發 

 

PrA.19 |速度控制輸入第 2 增益                 

初始值：【0】  

設定範圍：0~2000  

單 位：rpm/V  

功 能：此為第 2 組對附加在速度指令輸入（SPR:CN I/F PIN 14）電壓及馬達速度間之關係

進行設定的增益。當設定值 1~2000 時，V-GAIN（CN I/F，Pin-20）輸入選擇生

效。 

 

 

 

 

 

設定值 
V-GAIN 

(Pin-20) 

速度輸入增益 

(Pr3.02) 

第 2 速度輸入增益 

(PrA.19) 

【0】  － ○ -  

1~2000  
OFF ○ -  

ON  -  ○ 
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PrA.20 |進階功能設定                    ★ 

初始值：【0】 

設定範圍：0~1  

單 位：-   

功 能：用 bit 單位進行各功能的設定。 

 

 功    能 
設定值 

【0】  1 

Bit0  增益變化時的比例設定 無效 有效 

 

PrA.21 |增益變化時的比例設定                     

初始值：【0】 

設定範圍：0~32767  

單 位：-   

功 能：設定值 0，可關閉增益變化時的變動率，而直接改變增益。 

設定值 1000，為出廠時的預設增益變化比例。 

當未啟用 PrA.20 的 Bit0(增益變化時的比例設定)時，此設定值無作用。 

 

PrA.22 |力矩前相高頻信號                      

初始值：【0】 

設定範圍：0~32767  

單 位：0.01ms  

功 能：適用於高慣量飛輪的應用場合，通常使用設定值:20000。 

 

 

PrA.23 |力矩前相增益                       

初始值：【0】 

設定範圍：0~32767  

單 位：-   

功 能：適用於高慣量飛輪的應用場合，提高增益設定能增加飛輪的穩定性;但如果設定的太

高會引起振動，須特別注意。參考設定值為:150。 
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PrA.24 |力矩前相低頻信號                       

初始值：【0】 

設定範圍：0~32767  

單 位：0.01ms  

功 能：適用於高慣量飛輪應用場合的一次延遲濾波器時間常數。可有效抑制因扭轉共振引

起的振動。參考設定值為:1000。 

 

 

PrA.25 |類比輸入扭力命令濾波器                      

初始值：【0】 

設定範圍：0~32000  

單 位：0.01 ms 

功 能：設定針對附加在類比輸入扭力命令電壓的一次延遲濾波器時間常數。 

 

 

PrA.26 |電流增益 qKd                       
初始值：【0】  

設定範圍：0~ 32767  

單 位：0.1 

功 能：設定電流增益 qKd。 

 

 

PrA.27 |電流增益 dKd                       
初始值：【0】  

設定範圍：0~ 32767  

單 位：0.1 

功 能：設定電流增益 dKd。 
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第五章 控制模式的接腳使用方式 

5-1 位置、速度、扭力模式接腳表 
Pin

No.
位置模式 功能 速度模式 功能 扭力模式 功能

1 OPC1 位置命令脈波2 輸入

2 OPC2 位置命令符號2 輸入

3 PULS1 位置命令脈波2 輸入

4 PULS2 位置命令脈波2 輸入

5 SIGN1 位置命令符號2 輸入

6 SIGN2 位置命令符號2 輸入

7 COM+ 信號電源(+) COM+ 信號電源(+) COM+ 信號電源(+)

8 CW-LIMIT 順時針轉動禁止極限 輸入 CW-LIMIT 順時針轉動禁止極限 輸入 CW-LIMIT 順時針轉動禁止極限 輸入

9 CCW-LIMIT 逆時針轉動禁止極限 輸入 CCW-LIMIT 逆時針轉動禁止極限 輸入 CCW-LIMIT 逆時針轉動禁止極限 輸入

10 BK-OFF- 解除煞車(-) 輸出 BK-OFF- 解除煞車(-) 輸出 BK-OFF- 解除煞車(-) 輸出

11 BK-OFF+ 解除煞車(+) 輸出 BK-OFF+ 解除煞車(+) 輸出 BK-OFF+ 解除煞車(+) 輸出

12 ZSP 零速度檢知 輸出 ZSP 零速度檢知 輸出 ZSP 零速度檢知 輸出

13 GND 類比信號地

14 SPR 速度命令 輸入 SPR/TRQR 扭力命令或速度命令 輸入

15 GND 類比信號地 GND 類比信號地 GND 類比信號地

16 CCWTL 逆時針方向扭力限制 輸入 CCWTL 逆時針方向扭力限制 輸入 CCWTL/TRQR扭力命令 輸入

17 GND 類比信號地 GND 類比信號地 GND 類比信號地

18 CWTL 順時針方向扭力限制 輸入 CWTL 順時針方向扭力限制 輸入

19 CZ Z相信號開集極 輸出 CZ Z相信號開集極 輸出 CZ Z相信號開集極 輸出

20

21 OA+ A相信號(+) 輸出 OA+ A相信號(+) 輸出 OA+ A相信號(+) 輸出

22 OA- A相信號(-) 輸出 OA- A相信號(-) 輸出 OA- A相信號(-) 輸出

23 OZ+ Z相信號(+) 輸出 OZ+ Z相信號(+) 輸出 OZ+ Z相信號(+) 輸出

24 OZ- Z相信號(-) 輸出 OZ- Z相信號(-) 輸出 OZ- Z相信號(-) 輸出

25 GND 類比信號地 GND 類比信號地 GND 類比信號地

26 ZERO-SPD 零速度控制 輸入 ZERO-SPD 零速度控制 輸入

27 GAIN 增益選擇 輸入 GAIN 增益選擇 輸入 GAIN 增益選擇 輸入

28 DIV 分周比分子選擇 輸入 INSP3 內部速度設定選擇3 輸入

29 SVO-ON 馬達通電激磁 輸入 SVO-ON 馬達通電激磁 輸入 SVO-ON 馬達通電激磁 輸入

30 CLR 清除偏差計數器 輸入 INSP2 內部速度設定選擇2 輸入

31 ALM-CLR 異常警報清除 輸入 ALM-CLR 異常警報清除 輸入 ALM-CLR 異常警報清除 輸入

32 C-MODE 控制模式選擇 輸入 C-MODE 控制模式選擇 輸入 C-MODE 控制模式選擇 輸入

33 PULS-INH 位置命令脈波禁止 輸入 INSP1 內部速度設定選擇1 輸入

34 SVO-RDY- 伺服系統待命(-) 輸出 SVO-RDY- 伺服系統待命(-) 輸出 SVO-RDY- 伺服系統待命(-) 輸出

35 SVO-RDY+ 伺服系統待命(+) 輸出 SVO-RDY+ 伺服系統待命(+) 輸出 SVO-RDY+ 伺服系統待命(+) 輸出

36 SVO-ALM- 伺服異常警報(-) 輸出 SVO-ALM- 伺服異常警報(-) 輸出 SVO-ALM- 伺服異常警報(-) 輸出

37 SVO-ALM+ 伺服異常警報(+) 輸出 SVO-ALM+ 伺服異常警報(+) 輸出 SVO-ALM+ 伺服異常警報(+) 輸出

38 ON-POS- 位置完成(-) 輸出 AT-SP- 速度到達(-) 輸出 AT-SP- 速度到達(-) 輸出

39 ON-POS+ 位置完成(+) 輸出 AT-SP+ 速度到達(+) 輸出 AT-SP+ 速度到達(+) 輸出

40 TLC 扭力極限檢知 輸出 TLC 扭力極限檢知 輸出 TLC 扭力極限檢知 輸出

41 COM- 信號電源(-) COM- 信號電源(-) COM- 信號電源(-)

42 IM 扭力監視 輸出 IM 扭力監視 輸出 IM 扭力監視 輸出

43 SPM 速度監視 輸出 SPM 速度監視 輸出 SPM 速度監視 輸出

44 PULSH1 位置命令脈波1 輸入

45 PULSH2 位置命令脈波1 輸入

46 SIGNH1 位置命令符號1 輸入

47 SIGNH2 位置命令符號1 輸入

48 OB+ B相信號(+) 輸出 OB+ B相信號(+) 輸出 OB+ B相信號(+) 輸出

49 OB- B相信號(-) 輸出 OB- B相信號(-) 輸出 OB- B相信號(-) 輸出

50 FG 大地接地 FG 大地接地 FG 大地接地  
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5-2 介面線路接線參考 

5-2-1 輸入迴路接線參考 

É 程序輸入信號的連接 

Â 連結開關，繼電器的接點，或是電晶體的開集極輸出。 

Â 為確保光耦合器的一次測電流足以正常工作，電源電壓最低需 11.4V 以上。 

繼電器

12~
24VDC

7 COM+ 4.7KΩ

SVO-ON 等..

12~
24VDC

7 COM+ 4.7KΩ

SVO-ON 等..

 

 

É 程序輸入信號的連接(脈波列輸入介面) 

(1) 線驅動器(Line Driver)I/F( 輸入脈波

頻率：500Kpps)  

Â 這是較不易受到雜訊影響的信號

傳送方式，建議你採用此一方

法，以增加信號傳送的確實性。 

 

(2) 開極集 I/F(輸入脈波頻率：

200Kpps)  

Â 此方法需利用外部控制信號用電

源(VDC)。 

Â 須配合 VDC的電壓採用限流控制

用電阻(R)。 

Â 限流控制用電阻(R)阻值請參考下

表 

VDC

12V

24V

R阻值

1KΩ 1/ 2W

2KΩ 1/ 2W  

VDC–1.5

R+ 220
ķ10mA

 
 

(3) 開極集 I/F(輸入脈波頻率：200Kpps)  

Â 使用 24V 電源，但不使用外接限流電阻的接線。 

 

表對絞線 

HCPL-M601

2Kɝ

220ɝ

2Kɝ

PULS1

PULS2

OPC1

驅動器PLC

1

4

3

24VDC

R

(2)

HCPL-M601

2KΩ

220Ω

2KΩ

PULS1

PULS2

OPC1

驅動器PLC

HCPL-M601

2Kɝ

220ɝ

2Kɝ

驅動器

PULS

AM26LS31

PULS1

PULS2

PC / CNC

1

4

3

24VDC

GND
13

4

3

(3)

(1)



 

KingServo  152 

É 程序輸入信號的連接(脈波列輸入介面) 

Â 線接收(Line Receiver)I/F(輸入脈波頻率：2Mpps)  

É 這是較不易受到雜訊影響的信號傳送方式，使用線驅動器 I/F 時，建議採

用此一方法，以增加信號傳送的確實性。 

220Ω

AM26LS31

AM26LS32

PULS

2KΩ

2KΩ

43KΩ

43KΩ

Vcc

PULSH1

PULSH2

驅動器
PC / CNC

GND25

44

45

 
表對絞線 

 

É 類比命令輸入 

Â 類比命令共有 SPR/TRQR(Pin 14)、CCWTL(Pin16)、CWTL(Pin18)三組。 

Â 各輸入最高容許輸入電壓為±10V。 

Â 各命令AD 分解能為 12bit ，約 5mV。 

ADC1

ADC2

ADC3

1.5KΩ10KΩ

1.5KΩ10KΩ

1.5KΩ10KΩ

14

15

17

16

18

SPR/TRQR

GND

GND

CCWTL

CWTL

+12V

+12V
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5-2-2 輸出迴路接線參考 

É 線驅動器(差動輸出)輸出 

Â 分週處理後的編碼器信號輸出(A 相、B相、Z相)，各自透過線驅動器

(Line Driver)輸出。 

Â 控制器側(上層控制器)，請用線接收器(Line Receiver)接收。線接收器的

輸入之間需加上 300Ω的終端電阻。 

Â 非絕緣輸出。 

AM26LS31

A

驅動器與上層控制器的信號接地必須連結在一起

B

Z

25

21

22

48

49

23

24

GND

OA+

OA-

OB+

OB-

OZ+

OZ-

 

 

É 類比監控輸出 

Â 共區分為速度監控信號輸出(SP)，與扭力監控信號輸出(IM)2 種輸出。 

Â 輸出信號振幅為±10V。 

Â 輸出電阻抗為 1KΩ，請注意連接的測試儀器或是外部線路的輸入阻抗。 

1KΩ

1KΩ

量測儀器

或

外部回路

17

42

43

GND

IM

SP
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É 開集極輸出 

Â 透過開集極輸出 Z相信號的編碼器信號，非絕緣輸出。 

Â 因 Z相信號脈波寬度較窄，因此控制器端請以高速光耦合器接收。 

VDC

GND

CZ

25

19

高速光耦合

 

 

É 程序輸出線路 

Â 輸出線路是由電晶體的開集極輸出，用來連接繼電器與光耦合器。 

Â 輸出用電晶體ON 時 Vce 間約為 1V 左右，一般的 TTL IC不可以直

接連結，請特別注意。 

Â 輸出用電晶體的射極，可分為獨立輸出，以及共陰(與電源 COM-連

結)輸出 2 種。 

Â 使用之光耦合器的一次測電流適用為 10mA 時，請用下圖的公式來

決定電阻值。 

ALM+

ALM-

COM-

TLC,ZSP

12~24V VDC

務必按照圖的
方向安裝

最大額定30VDC，50mA[ ]
10

5.2-
=W DCV

KR
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5-3 連接器 I/F(CN1)的接腳功能 

5-3-1 輸入介面(共通)： 

信號名稱 接腳 記號 功能 

信號電源(+)  7 COM+  

• 連接外部直流電源(12~24V) 的+極。 

• 電源電壓使用 12V±5%~24V±5%。 

信號電源(-) 41 COM-  

• 連接外部直流電源（12~24V ）的-極。 

• 電源容量因使用之輸入/輸出線路構成而各有不同， 

建議您使用 0.5A 以上 

順時針轉動禁

止極限[輸入] 
8 CW-LIMIT 

• CW方向驅動禁止輸入(CW-LIMIT)。 

當機械的可動部超出可往CW方向移動的範圍時，請將此信號與 

COM-斷路（OPEN）。（此開關應為常閉開關） 

• 如果 Pr5.04(驅動禁制輸入無效)是 1，CW-LIMIT 輸入則無效。 

出廠設定值為無效(1)。 

• 可經由 Pr5.05（驅動禁止輸入時動態煞車器(DB)不動作）的設定，選擇CW-

LIMIT 輸入有效時的煞車動作。 

出廠設定值為利用動態煞車緊急停止(Pr5.05 是 0)。 

逆時針轉動禁

止極限[輸入] 
9 CCW-LIMIT 

• CCW方向驅動禁止輸入(CCW-LIMIT)。 

當機械的可動部超出可往CCW方向移動的範圍時，請將此信號與 COM-斷路

（OPEN）。（此開關應為常閉開關） 

• 如果 Pr5.04(驅動禁止輸入設定)是 1，CCW-LIMIT 輸入則無效。 

出廠設定值為無效(1)。 

• 可經由 Pr5.05（驅動禁止輸入時動態煞車器(DB)不動作）的設定，選擇CCW-

LIMIT 輸入有效時的煞車動作。 

出廠設定值為利用動態煞車緊急停止(Pr5.05 是 0)。 

 

零速度控制

[輸入] 
26 

ZERO-

SPD 

• 因控制模式而各有不同的功能。 

速度控制/ 

轉矩控制 

• 為零速度箝制(ZERO-SPD) 

Pr3.15 與COM-的連接-  內容 

0 － ZERO-SPD輸入無效 

1 斷路 速度命令為零 

-  短路 正常動作 

2 斷路 速度命令方向為CCW 

-  短路 速度命令方向為CW 

• 轉矩控制下，Pr3.15=2 時，ZERO-SPD變成無效。 
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信號名稱 接腳 記號 功能 

增益選擇 

[輸入] 
27 GAIN 

• 因 Pr1.14（第 2 增益設定）的設定而各有不同的功能。 

Pr1.14 
與COM-的連

接 
內容 

0 
斷路 速度迴路：PI（比例/積分）作動 

短路 速度迴路：P（比例）作動 

1 

Pr1.15、1.20、1.24 的設定值若是 2 時： 

斷路 選擇第 1 增益（Pr1.00、1.01、1.02、1.03、1.04） 

短路 選擇第 2 增益（Pr1.05、1.06、1.07、1.08、1.09） 

Pr1.15、1.20、1.24 的設定值若是 2 以外時： 

無效 
 

分周比分子選

擇[輸入] 
28 DIV 

• 因控制模式而各有不同的功能。 

 位置控制 

• 可切換命令脈波的分周倍率分子。 

• 與 COM-短路時，指令分周倍率分子從 Pr0.09（第一指令

分周倍數分子），切換至Pr5.00（第二指令分周倍數分子）。 

• 選擇指令分周倍率時，請參考下表「指令分周倍率分子選

擇」。 

速度控制 

• 為內部速度命令選擇 3 輸入(INSP3) 

• PULS-INH/INSP1 輸入、與CLR/INSP2組合之後，即可設

定內部 8 速的速度。 

轉矩控制 • 本輸入無效 

＜注意＞ 

切換前後的 10ms 左右，切勿輸入命令脈波。 

 

 

 

 

 

CN X5 Pin-28 

DIV 
指令分周倍率設定 

斷路 
第一命令分周比分子(Pr0.09)

命令分周比分母(Pr0.10)

 

短路 
第二命令分周比分子(Pr5.00)

命令分周比分母(Pr0.10)
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信號名稱 接腳 記號 功能 

馬達通電激磁

[輸入] 
29 SVO-ON  

• 與 COM-短路後，馬達即為 Servo ON（馬達通電）狀態。 

• 與 COM-的連接若是斷路時，則為 Servo OFF狀態, 

並切斷馬達的通電。 

• Servo OFF時的動態煞車動作，偏差計數器的清除動作，皆可以 Pr5.06 

  （Servo OFF時程序）選擇。 

＜注意＞ 

1.Servo On 輸入在開啟電源經過約 2 秒鐘後開始有效。請參考時序圖。 

2.切勿以 Servo OFF/Servo ON 來啟動/停止馬達。 

3.切換至 Servo ON 之後，請保持 100ms 以上的時間後再輸入脈波命令。 

清除偏差計數

器[輸入] / 內

部速度設定選

擇 1 

30 
CLR / 

INSP2 

• 因控制模式而各有不同的功能。 

位置控制 

• 為位置偏差計數器的清除輸入（CLR） 

• 與 COM-短路之後，即清除偏差計數器。 

• 可以在 Pr5.17（計數器清除輸入模式）選擇清除模式。 

Pr5.17 內容 

0 
CLR與 COM-短路期間，清除位置偏差

計數器。 

1 

[出廠值] 

CLR從斷路狀態到 COM-短路時，位置

偏差計數器只清除 1 次。 

2 CLR無效。 
 

速度控制 • 為內部命令速度選擇 2 輸入（INTSP2）。 

轉矩控制 • 本輸入無效。 
 

異常警報清除

[輸入] 
31 

ALM-

CLR 

• 與 COM-連接做負緣觸發，可將伺服警報狀態清除。 

• 偏差計數器會在警報清除時一起被清除。 

• 有些伺服器警報並無法用本輸入清除。 

控制模式選擇

[輸入] 
32 C-MODE  

• Pr0.01（控制模式設定）設定為 3~5 時， 

可切換如下表所示之控制模式。 

Pr0.01 的設定值 
與COM-斷路（第

1） 
與COM-短路(第 2) 

3 位置控制 速度控制 

4 位置控制 轉矩控制 

5 速度控制 轉矩控制 

＜注意＞ 

在 C-MODE 切換控制模式時，可能因為各控制模式的命令造成馬達動

作急變，敬請特別注意。 
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信號名稱 接腳 記號 功能 

位置命令脈波

禁止[輸入] / 

內部速度設定

選擇 2 

33 

PULS-

INH / 

INSP1 

• 因控制模式而各有不同的功能。 

位置控制 

• 為命令脈波輸入禁止輸入（PULS-INH）。 

• 與 COM-之間若是斷路時， 

則不會接受位置脈波命令。 

• 本項輸入可用 Pr5.18 

(命令脈波禁止輸入無效)設定成無效。 

Pr5.18 內容 

0 有效 

1(出廠值) 無效 

  

速度控制 • 為內部命令速度選擇 1 輸入（INTSP1）。 

轉矩控制 • 本輸入無效。 
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5-3-2 輸入介面(脈波列)： 

依照命令脈波輸出的規格，可從二種介面中選擇最適合的輸入介面。 

• 線驅動專用脈波列介面 

信號名稱 接腳 記號 功能 

位置命令脈波 1 

[輸入] 

44 PLUSH1 
• 位置命令脈波的輸入端子，用 Pr0.05(命令脈波輸入選擇)設定為

1 來選擇此介面為脈波輸入介面。 

• 當控制方式為速度控制、轉矩控制等不需要位置命令的控制模式

時，則本輸入無效。 

• 容許輸入的最高頻率為 2Mpps 。 

• 用 Pr0.06（控制脈波反轉），以及 Pr0.07（脈波輸入模式設定）， 

  可選擇 6 種命令脈波輸入形態，詳細內容請參考下面的「命令

脈波的輸入形態」。 

45 PLUSH2 

位置命令符號 1 

[輸入] 

46 SIGNH1 

47 SIGNH2 

 

•脈波列介面 

信號名稱 接腳 記號 功能 

位置命令脈波

2[輸入] 

1 OPC1 
• 位置命令脈波的輸入端子，用 Pr0.05(命令脈波輸入選擇)設定為 0 來

選擇此介面為脈波輸入介面。 

• 當控制方式為速度控制、轉矩控制等不需要位置命令的控制模式時，

則本輸入無效。 

• 容許輸入的最高頻率為 200kpps。 

• 用 Pr0.06（控制脈波反轉），以及 0.07（脈波輸入模式設定）， 

  可選擇 6 種命令脈波輸入形態，詳細內容請參考下面的「命令脈波

的輸入形態」。 

3 PULS1 

4 PULS2 

位置命令符號

2[輸入] 

2 OPC2 

5 SIGN1 

6 SIGN2 
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•命令脈波的輸入形態 

t2 t2

t2 t2

t3

t4 t5

t6

t4 t5

t6t6 t6
ɼHɽɼLɽ

A 相落後B相90°
t1

A 相

B 相

t1

t1 t1

t1t1

t1t1

A 相超前B相90°

PULS

SIGN

PULS

PULS

SIGN

SIGN

CCW命令 CW命令
Pr0.06
參數值

Pr0.07
參數值

【0】

【1】

0或2

3

PULS

SIGN

PULS

PULS

SIGN

SIGN

【1】

【1】

0或2

3
t4 t5

t6

t4 t5

t6t6 t6
ɼHɽ ɼLɽ

t2t2

t2t2

t3

A 相

B 相

t1t1

t1t1

A 相超前B相90°

t1 t1

t1 t1

A 相落後B相90°

 

 

 

 

•命令脈波輸入信號的最高輸入頻率，以及最低必要的時間寬度。 

PLUS/SIGN信號的輸入介面 

容許輸入

之 

最高頻率 

最小必要時間寬度 

t1  t2  t3  t4  t5  t6  

線驅動器輸出專用脈波列介面 2Mpps  125ns 250ns  250ns  250ns  250ns  250ns  

脈波列（光耦合）介

面 

線驅動介面 500kpps  0.5μs 1μs 1μs 1μs 1μs 1μs 

開集極介面 200kpps  1.25μs 2.5μs 2.5μs 2.5μs 2.5μs 2.5μs 

• 命令脈波輸入信號的上升/下降時間請控制在 0.1μs以下。 

• PULS與 SIGN表示命令脈波輸出的輸入介面 

•當脈波型式為CW+CCW，或是脈波列＋符號時，信號為上緣（rising edge ）觸發。 

•若是2 相脈波時，則信號為邊緣(edge)觸發。 
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5-3-3 輸入介面(類比命令)： 

信號名稱 接腳 記號 功能 

速度命令 

[輸入] 

/  

扭力命令 

[輸入] 

14 
SPR / 

TRQR 

• 因控制模式而各有不同的功能。 

Pr 

0.01 
控制模式 功能 

3 位置/速度 

• 選擇速度控制時的外部速度命令輸入(SPR)。 

• 速度命令的增益、極性、OFFSET的設定如下： 

  Pr3.02（速度命令輸入增益） 

  Pr3.03（速度命令輸入反轉） 

  Pr4.22（速度命令OFFSET） 

4 位置/轉矩 

• 因 Pr3.17（扭力命令選擇）而各有不同的功能。 

 內容 

0 

• 為扭力命令(TROR) 

• 扭力的增益、極性、OFFSET的設定

如下： 

  Pr3.19（扭力控制輸入增益） 

  Pr3.20（扭力控制輸入反轉） 

  Pr4.22（扭力命令OFFSET） 

1 

• 為速度限制 

• 速度限制的增益，OFFSET的設定如

下： 

 Pr3.02（速度命令輸入增益） 

 Pr4.22（速度命令OFFSET） 

  

其他 
其他 

控制模式 
• 本輸入無效。 

 • 本項輸入的 A/D 轉換器分解能為 12Bit（含符號 Bit）。 

±2047[LSB]= ±10[V], 1[LSB]≒5.0[mV]  

＊上表複合式的控制模式中，    ／    中底線表示當選擇該控制模式時，此功能有

效。 

<備註>  

SPR/TRQR的類比命令輸入，請勿施加超過±10V 的電壓。 
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信號名稱 接腳 記號 功能 

逆時針方向 

扭力限制 

[輸入] /  

扭力命令 

[輸入] 

16 
CCWTL / 

TRQR 

• 因 Pr0.01（控制模式設定）而各有不同的功能。 

Pr 

0.01 
控制模式 功能 

2 

4 

轉矩控制 

位置/轉矩 

• 因 Pr3.17（扭力命令選擇）而各有不同的功能。 

Pr 

3.17 
內容 

0 本輸入無效 

1 

• 為扭力命力（TRQR） 

• 命令增益、極性、OFFSET設定如下： 

  Pr3.19（扭力控制輸入增益） 

  Pr3.20（扭力控制輸入反轉） 

Pr4.22(CCW扭力命令 OFFSET) 

  

5 速度/轉矩 

• 為扭力命令(TRQR)輸入 

• 命令的增益、極性、OFFSET設定如下： 

  Pr3.19（扭力控制輸入增益） 

  Pr3.20（扭力控制輸入反轉） 

Pr4.22 (CCW扭力命令 OFFSET) 

4 

5 

其他 

位置/轉矩 

速度/轉矩 

其他控制模式 

• 為 CCW方向類比扭力極限輸入（CCWTL） 

• 施加正電壓（0~+10V ），藉以限制CCW方

向的扭力（約+3V/ 額定扭力）。 

• 將 Pr5.21（扭力極限選擇）設定為 0 以外,

本項輸入即屬無效。 

•本項輸入的A/D 轉換器分解能為 12Bit（含符號 Bit）。 

±2047[LSB]= ±10[V], 1[LSB]≒5.0[mV]  

順時針方向扭

力限制[輸入] 
18 CWTL 

• 依照 Pr0.01（控制模式設定）變更功能。 

Pr 

0.01 
控制模式 功能 

2 

4 

5 

轉矩控制 

位置/轉矩 

速度/轉矩 

• 選擇轉矩控制時，本項輸入無效。 

4 

5 

其他 

位置/轉矩 

速度/轉矩 

其他控制模式 

• 為 CW方向類比扭力極限輸入（CWTL）。 

• 施加負電壓(0~ -10V)，藉以限制 CW方向的

扭力（約-3V/額定扭力） 

• 將 Pr5.21(扭力極限選擇)設定為 0 以外，本

項輸入即屬無效。 

•本項輸入的A/D 轉換器分解能為 12Bit（含符號 Bit）。 

±2047[LSB]= ±10[V], 1[LSB]≒5.0[mV]  

＊上表複合式的控制模式中，    ／    中底線表示當選擇該控制模式時，此功能有

效。 

<備註> CWTL、CCWTL/TRQR的類比命令輸入，請勿施加超過±10V 的電壓。 
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5-3-4 輸出介面(共通)： 

信號名稱 接腳 記號 功能 

解除煞車 

[輸出] 

11 

10 

BK-OFF+ 

BK-OFF-  

• 馬達電磁煞車作動時序信號輸出。 

• 當電磁煞車為釋放的時序，電晶體輸出即為ON。 

• 可根據 Pr4.37（停止的時機械煞車動作設定）、Pr4.38（動作時機

械煞車動作設定）  

• 信號輸出接點為光電晶體，推不動煞車線圈，請依照下圖配線。 
 

煞車器參考線路 

驅動器

BK-OFF+

BK-OFF-

務必按照圖的
方向安裝

24V

RELAY
煞車
線圈

電機

 

伺服系統待命 

[輸出] 

35 

34 

SVO-RDY+  

SVO-RDY-  

• 表示驅動器可通電狀態的輸出信號。 

• 控制/主電源導通之後，若不是警報狀態時，電晶體輸出即為ON。 

伺服異常警報 

[輸出] 

37 

36 

SVO-ALM+  

SVO-ALM-  

• 表示警報發生狀態的輸出信號。 

• 正常時電晶體輸出即為 ON，發生警報狀態時，電晶體輸出即為

OFF。 

位置完成 

[輸出] 

39 

38 

ON-POS+  

ON-POS-  

• 因控制模式而各有不同的功能。 

位置控制 

• 為位置完成輸出(ON-POS)。 

• 位置偏差脈波的絕對值低於 Pr4.31（位置完成範

圍）的設定值以下時，電晶體輸出即為ON。 

速度控制 

轉矩控制 

• 為速度到達輸出（AT-SP）。 

• 馬達實際速度超過 Pr4.36（速度到達）的設定值

時，電晶體輸出即為ON。 

   

零速度檢知 

[輸出] 

12 

(41) 

ZSP 

(COM-) 

• 輸出信號因 Pr4.41（零速度檢測(ZSP)輸出選擇） 

   而各有不同的涵義。 

• 標準出廠設定值設定為 1，作為零速度檢出信號。 

• 詳細內容請參考下表「TLC、ZSP輸出選擇」。 

扭力極限檢知

[輸出] 

40 

(41) 

TLC 

(COM-) 

• 輸出信號因 Pr4.40（轉矩限制中(TLC)輸出選擇） 

    而各有不同的涵義。 

• 標準出廠設定值設定為 0，作為轉矩限制中輸出信號。 

• 詳細內容請參考下表「TLC、ZSP輸出選擇」。 
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• TCL,ZSP輸出選擇 

Pr4.40 

Pr4.41 

的數值 

I/F(CN1) TLC:Pin-40 的輸出 I/F(CN1) ZSP:Pin-12 的輸出 

0 
•扭力限制中輸出(I/F(CN1) TLC Pr4.40標準出廠設定) 

  Servo ON 時，扭力命令在扭力極限限制時，電晶體輸出即為ON。 

1 
•零速度檢出輸出（I/F(CN1) ZSP Pr4.41標準出廠設定） 

 馬達速度下降至 Pr4.34 所設定的速度以下時，電晶體輸出即為ON。 

2 •警告信號輸出發生回生過大警告、過載警告時，電晶體輸出即為ON。 

3 •回生過大警告當到達回生過載保護的警報發生準位的85%以上時，電晶體輸出即為 ON。 

4 •過載警告當到達過負載保護的警報發生準位的85%以上時，電晶體輸出即為ON。 
 

信號名稱 接腳 記號 功能 

A 相信號 

[輸出] 

21 OA+  •利用差動輸出分周處理後的編碼器信號（A、B、Z相）。 

•可根據Pr0.11(每一迴轉之輸出脈波)來設定分周比。 

•可在Pr0.12(回授脈波輸出邏輯反相)選擇對A相脈波與B相脈波的邏

輯關係。 

•線驅動器輸出線路介面的地線是連接至信號地線（GND）， 

並非隔離。 

•輸出最高頻率為4Mpps （4 倍增後）。 

22 OA-  

B相信號 

[輸出] 

48 OB+  

49 OB-  

Z 相信號 

[輸出] 

23 OZ+  

24 OZ-  

Z 相信號 

[輸出] 
19 CZ 

•Z相信號的開集極輸出。 

•輸出線路的電晶體射極是連接至類比信號地（GND），並非隔離。 

扭力監視 

[輸出] 
42 IM  

•根據Pr4.18（轉矩監控（IM）選擇）的設定， 

輸出信號各有不同的涵義。 

•可用Pr4.18 的數值來設定比例。 

Pr4.18 
信號的 

涵義 
功能 

0-2 
扭力 

命令 

•與馬達扭力等比例帶極性的電壓輸出。 

＋：表 CW方向產生扭力 

－：表 CCW方向產生扭力 

3-7 
位置 

偏差 

•與位置偏差脈波數等比例帶極性的電壓輸

出。 

＋：位置命令在馬達位置的 CCW方向 

－：位置命令在於馬達位置的 CW方向 
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速度監視 

[輸出] 
43 SPM 

•依照Pr4.16（速度監視（SPM）選擇）的設定， 

輸出信號各有不同的涵義。 

•可用Pr4.16 的數值來設定比例。 

Pr4.16 信號的涵義 功能 

0-4 
馬達旋轉 

速度 

•與馬達轉速等比例帶極性的電壓輸出。 

＋：表往 CW方向旋轉 

－：表往CCW方向旋轉 

5-9 命令速度 

•與命令速度等比例帶極性的電壓輸出。 

＋：表往 CW方向旋轉 

－：表往CCW方向旋轉 
 

類比信號地 
13,15, 

17,25 
GND  

•類比信號地線 

•與控制信號用電源(COM-)在驅動器內部是隔離的。 

大地接地 50 FG •在驅動器內部連接大地線端子。 
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第六章 資料說明 

6-1 尺寸圖 

控制器 KSDG 

100W&200W&400W&750W&1kW 

 

170.3

1
6

0

1
5

0

5
40

5
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馬達 KSMA 100W 以下 

LL

LR

LE

LF

ø
LBø
S

軸端規格

LW

LK

KW

KH
R

H

LC

LH

øLA

2 – øLZ
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馬達 KSMA 200W 到 750W 

 

LR

LE

LF

ø
LB

LL

LC

LH

øLA

4 – øLZ

LW

LK

KW

KH
R

H

軸端規格

ø
S
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馬達 KSMA 1KW 以上 

 

 

LR

LE

LF

ø
LBø
S

øLA

LC

LH

4 – øLZ

軸端規格

LW

LK KW

KH
R

H

LL
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尺寸表(單位 mm) 
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6-2 時序圖 

˙電源送入時的 Servo On 訊號處理時序 : 

 

100ms以上

5ms以上

約2ms

約40ms

約5ms

電源輸入

Ready 輸出

Servo On輸入

動態煞車

馬達供電

Brake Off輸出

外部命令輸入

OFF ON

OFF ON

OFF ON

作動 解除

無供電 供電

作動 解除

無命令 輸入

約 1s

 
<注意>  

̕ 上圖表示自打開 AC電源到輸入命令的時序。 

̕ 敬請遵照上圖的時序，輸入 Servo On 訊號、外部命令。 
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˙異常發生時的 Servo 狀態處理 : 

0.5ms~5ms

T = Pr4.38 設定值

或當馬達轉速小於30 rpm 時

 取較快的時間

異常警報

Ready 輸出

Alarm 輸出

動態煞車

馬達供電

Brake Off輸出

無 發生

ON OFF

常時    ON OFF

解除 作動

無供電供電

作動解除

相關參數: 

    Pr5.10 警報時程序

    Pr4.38 動作時機械煞車動作設定

T

 
<注意>  

̕ T表示 Pr4.38 的設定值，或是馬達旋轉速度達到 30rpm 以下，兩者之中取較快的時

間。馬達停止時與 Pr4.37 無關 T變成 0。 

̕ 發生警報時，動態煞車的操作敬請一併參考 Pr5.10 的說明。 

 

˙異常解除時的 Servo 狀態處理 : 

約160ms

100ms以上

約40ms

約1ms

AlarmClear輸入

Ready 輸出

Alarm 輸出

動態煞車

馬達供電

Brake Off輸出

OFF  ON

常時    ONOFF

解除作動

無供電 供電

作動 解除

約5ms

邊緣觸發

外部命令輸入 無命令   輸入
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˙馬達停止(Servo Lock)時的 Servo ON/ OFF 操作 : 

約2ms

約40ms

約5ms

Servo On輸入

動態煞車

馬達供電

Brake Off輸出

OFF ON

作動 解除

無供電 供電

作動 解除

OFF

作動

無供電

T

作動

約5ms

相關參數: 

    Pr5.06 ServoOff時程序

    Pr4.37 馬達停止時機械煞車動作設定

<注意>  

̕ T根據 Pr4.37 的設定值。 

̕ Servo Off 時的動態煞車操作，一併參考 Pr5.06(Servo Off 時序列)的說明(各控制模

式的「參數設定」)。 

̕ 馬達旋轉速度必須在 30rpm 以下；否則無法 Servo ON。 
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˙馬達旋轉時的 Servo ON/ OFF 操作 : 

緊急停止或跳脫的程序，不可反覆使用。正常操作時，請先將馬達停止後再進行 Servo 

ON/OFF 的動作。 

30rpm以下時

約40ms

約5ms

Servo On輸入

動態煞車

馬達供電

Brake Off輸出

OFF ON

作動 解除

無供電 供電

作動 解除

OFF

作動

無供電

作動

相關參數: 

    Pr5.06 ServoOff時程序

    Pr4.38 馬達動作時機械煞車動作設定

Pr4.38 設定值

或當馬達轉速小於30rpm時，取較快的時間

約5ms

*1

*2

<注意>  

̕ Pr4.38 的設定值，或是馬達旋轉速度達到 30rpm 以下，兩者之中較快的時間。 

̕ 即使在馬達減速中，若再次啟動(ON)SRV-ON 訊號，在馬達停止之前並不會轉移至

Servo-ON 狀態。 

̕ 馬達旋轉速度必須達到 30rpm 以下；否則無法 Servo-ON。 

 

 

*1 Servo OFF 時的動態煞車操作，請參考 Pr5.06(Servo OFF時序)的說明(各控制模式的

「參數設定」)。 

*2 Servo OFF時，減速中馬達的通電狀態請參考 Pr5.06(Servo OFF時序)的說明(各控制

模式的「參數設定」)。 
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6-3 增益調整方法 

6-3-1 在線式的即時自動增益調整 

此功能可以在機械實際的運作情況下，即時估算出機械的負載慣量比，並自動設定最合適

的增益。驅動器的所有控制模式，皆可運用即時自動增益調整功能。 

 

  

機械實際運作的命令

位置或速度

命令

位置或速度

控制模式
電流控制

負載慣量比估測

及濾波器調整

馬達

編碼器

自動設定增益

即時自動增益調整

扭力命令 輸出電流

速度回授

伺服驅動器

扭力濾波器

 

操作方式 

1. 設定參數前請先將輸入訊號(SVO-ON：CN1 I/F PIN 29)變為 OFF，取消馬達通電激磁。 

2. 將參數 Pr6.31 自動增益設定，設定為 0 以外的數值，一般請由較慢的學習率開始使用。 

設定值 自動增益學習率 負載慣量變化 

【0】  關閉  

1  
學習率較慢 幾乎無變化 

2 

3 

一般學習狀態 變化緩和 4 

5 

6 
學習率迅速 快速變化 

7 

數值愈小，代表學習率愈低，適用於負載慣量變化緩和的機構。較高的學習率，雖然

可以快速估測出慣量的變化，但可能因為某些運動曲線而變得不穩定。 

3. 設定參數 Pr0.03 自動增益剛性，請由較低的數值開始設定。 

4. 接著可以將馬達 ServoON，也就是輸入訊號(SVO-ON：CN1 I/F PIN 29)變為 ON，

並依照一般方式開始運作機械。 
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5. 在機械運作中，請同時觀測機構的運轉是否正常，當希望提高馬達響應時，請逐步提

高 Pr0.03 至適當剛性值。調整剛性時，如果發生異常聲響或機械發震，則應立即降

低剛性值。 

6. 操作完成後，可以將結果儲存至 EEPROM，供爾後重新上電時繼續使用。 

 

＜注意＞ 

以下情形發生時，在線式的即時自動增益調整可能無法正常工作，請改用離線式自

動增益調整或手動調整增益參數。 

• 負載的慣量比變化過快時 

• 負載的慣量比過大，超過 20 倍時。 

• 機械剛性過低。 

• 有類似齒隙鬆動現象發生時 

 

 

自動調整的參數列表 

在線式的即時自動增益功能開啟時，以下參數將會自動調整，而不能手動變動數值。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

參數 功能 

1.00 第一位置迴路增益 

1.01 第一速度迴路增益 

1.02 第一速度迴路積分時間常數 

1.03 第一速度檢出濾波器 

1.04 第一扭力濾波器時間常數 

1.10 速度前饋 

1.11 速度前饋濾波器時間常數 

1.05 第二位置迴路增益 

1.06 第二速度迴路增益 

1.07 第二速度迴路積分時間常數 

1.08 第二速度檢出濾波器 

1.09 第二扭力濾波器時間常數 

0.04 慣量比 

1.14 第 2 增益動作設定 
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6-3-2 離線式的自動增益調整 

使用驅動器內部自動產生的位置命令控制馬達動作，透過機械負載運轉時所需的扭力及加

速度，來估測出負載的慣量比，並自動調整至合適的增益。 

 

位置命令

內部產生

位置命令

位置或速度

控制模式
電流控制

負載慣量比

估測

馬達

編碼器

自動設定增益

離線式自動增益調整

扭力命令 輸出電流

速度回授

伺服驅動器

 

操作方式 

1. 請先依機構實際情形，使用 PrA.00(離線式自動增益操作設定)選擇適合的操作方式及

旋轉範圍。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

操作方式設定值為 0，表示馬達(面對軸端)由起點開始，首先往CCW方向旋轉 2 圈

之後，再接著往 CW方向旋轉 2 圈，回到原先的起點，共執行五個循環。 

2. 根據設定的運轉範圍，將機械負載移至安全的位置之後，務必禁止所有的外部命令輸

入至驅動器。 

3. 將馬達 ServoON，也就是輸入訊號(SVO-ON：CN1 I/F PIN 29)變為 ON。 

設定值 操作方式 每循環旋轉範圍 

【0】  CCW → CW 起點至CCW 2圈 

1  CW → CCW 起點至  CW 2 圈 

2 CCW →  往CCW單方向 2 圈 

3 CW →  往  CW單方向 2 圈 

4 CCW → CW 起點至CCW 1圈 

5 CW → CCW 起點至  CW 1 圈 

6 CCW →  往CCW單方向 1 圈 

7 CW →  往  CW單方向 1 圈 
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4. 選擇需求的機械剛性值後，即可啟動自動增益調整。設定剛性值時，請先由較小的設

定值開始，若觀測機構的運轉皆正常，則再逐步提高至適當剛性值，調整至沒有發生

異常聲響或機械發震的範圍內。(啟動的方式可使用正面面板或通訊軟體「VerifyAC-

MDT-G2L2-Publish」來啟動，面板的操作請參考「面板操作篇- 自動增益模式」。) 

5. 操作完成後，可以將結果儲存至 EEPROM，供爾後重新上電時繼續使用。 

 

＜注意＞ 

以下情形發生時，離線式的即時自動增益調整可能無法正常工作，請改用手動調整

增益參數。 

• 負載的慣量比過大，超過 20 倍時。 

• 機械剛性過低。 

• 有類似齒隙鬆動現象發生時 

 

自動調整的參數列表 

離線式的自動增益調整後，以下參數會依所選的剛性值自動設定增益。 

                剛性值                 

參數  功能 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 150 

1.00 第一位置迴路增益 120 200 310 400 470 590 630 700 750 820 950 1150 1320 1640 1950 2550 

1.01 第一速度迴路增益 90 150 190 250 360 430 500 590 650 720 850 1040 1260 1550 1850 2400 

1.02 第一速度迴路積分時間常數 620 500 380 310 280 260 240 220 210 190 180 170 160 150 150 90 

1.03 第一速度檢出濾波器 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

1.04 第一扭力濾波器時間常數 250 250 250 250 250 350 300 250 250 200 150 150 150 150 150 150 

1.10 速度前饋 300 300 300 300 300 300 300 300 300 300 300 300 300 300 300 300 

1.11 速度前饋濾波器時間常數 50 50 50 50 50 50 50 50 50 50 50 50 50 50 50 50 

1.05 第二位置迴路增益 190 240 370 480 540 690 740 820 870 950 1110 1340 1540 1910 2280 2970 

1.06 第二速度迴路增益 90 150 190 250 360 430 500 590 650 720 850 1040 1260 1550 1850 2400 

1.07 第二速度迴路積分時間常數 1300 1300 1300 1300 1300 1300 1300 1300 1300 1300 1300 1300 1300 1300 1300 1300 

1.08 第二速度檢出濾波器 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

1.09 第二扭力濾波器時間常數 250 250 250 250 250 350 300 250 250 200 150 150 150 150 150 150 

0.04 慣量比                                 

1.15 位置控制增益切換模式 7 7 7 7 7 7 7 7 7 7 7 7 7 7 7 7 

1.16 位置控制增益切換延遲時間 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 

1.17 位置控制增益切換位準 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 

1.18 位置控制增益切換寬度 30 30 30 30 30 30 30 30 30 30 30 30 30 30 30 30 

1.19 位置增益增益切換時間 4 4 4 4 4 4 4 4 4 4 4 4 4 4 4 4 

1.20 速度控制增益切換模式 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

1.24 扭力控制增益切換模式 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
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6-3-3 手動增益的調整 

位置模式的調整 

順

序  
參數號碼   功能  

預

設

值  

調整的概念  

1  Pr1.01  
第一速度

迴路增益 
360  

在不會產生異常聲音、振動的範圍內提高，發生異常

聲音時降低。 

2  Pr1.04  

第一扭力

濾波器時

間常數 

65  

變更Pr1.01發生振動時，可試著變更此數值。  

希望降低停止時的振動時，提高Pr1.04、降低Pr1.01。

停止前的振動過大時，可降低Pr1.04。 

3  Pr1.00  
第一位置

迴路增益 
470  

調整此值並觀察整定時間。數值高時雖然可以縮短整

定時間，太高時可能會引起振動。  

4  Pr1.02  

第一速度

迴路積分

時間常數 

280  

運轉上沒有問題表示此數值已經合適。數值低時雖然

可以縮短整定時間，太低時可能會引起振動。設定過

高時，偏差脈波無法適時收斂而會殘留。 

5  Pr1.10  速度前饋 300  

在振動、聲音都不會超出現異常的範圍內，逐漸加大。  

一旦正授量太大，除了造成Over Shoot 之外，位置完

成訊號會出現震顫，結果並無法縮短整定時間。命令

脈波輸入無法均等時，提高Pr1.10(速度前饋濾波器時

間常數)的設定，可適當改善。  

速度模式的調整 
 速度控制上的調整與上述「位置模式的調整」大致相同，除了位置迴路增益，以及速度前

饋外，敬請遵照步驟調整參數。  

扭力模式的調整  
扭力控制是以Pr3.21(速度設定第4速)，或是以SPR速度限制輸入的速度控制迴路為基礎。

以下說明速度限制值的設定。 

 ■速度限制值的設定  

請利用速度限制值1(Pr3.21) (扭力命令選擇(Pr3.17)為0時)，或是速度命令輸入

(SPR/TRQR) (扭力命令選擇(Pr3.17)為1時)，來設定速度的限制值。。  

˙依據類比扭力命令，當馬達速度接近速度限制值，將以速度限制值1(Pr3.21)，或類比速度命

令輸入(SPR/TRQR)所決定的速度限制值為命令，從扭力控制切換至速度控制。 

˙敬請務必遵照「速度模式的調整」設定參數，才能在速度控制時達到穩定的運轉。 

˙速度限制值1(Pr3.21)，或是類比速度命令輸入(SPR/TRQR)太低、速度迴路增益太低、或是

速度迴路積分時間常數變成10000(無效)時，由於扭力極限部位的輸入變小，有時無法達到

類比扭力命令指定的扭力。 
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6-3-4 機械共振的抑制 

機械剛性較低時，由於軸扭曲引起的共振等會產生振動和噪音，有不能提高增益設定的可能

性。 

這種情況下，通過用陷波濾波器抑制共振點，可設定更高的增益或降低振動。 

1. 轉矩指令濾波器（Pr1.04， 1.09） 

設定濾波器時間常數，令其在接近共振頻率處衰減增益。 

轉矩指令濾波器的截止頻率可用以下公式算出。 

截止頻率（Hz）fc＝1/（2π×設定參數值×0.00001） 

2. 凹陷濾波器（Pr2.00， 2.07〜2.12） 

在Kingservo G2系列中，搭載4個陷波濾波器，頻率、寬度、深度的參數可用手動進行調整。 

 

 

Pr2.01 第 1 凹陷濾波器頻率 設定第 1 凹陷濾波器的中心頻率。*1  

Pr2.02 第 1 凹陷濾波器寬度 設定第 1 凹陷濾波器的頻率寬度。 

Pr2.03 第 1 凹陷濾波器深度 設定第 1 凹陷濾波器的中心頻率的深度。 

Pr2.04 第 2 凹陷濾波器頻率 設定第 2 凹陷濾波器的中心頻率。*1  

Pr2.05 第 2 凹陷濾波器寬度 設定第 2 凹陷濾波器的頻率寬度。 

Pr2.06 第 2 凹陷濾波器深度 設定第 2 凹陷濾波器的中心頻率的深度。 

Pr2.07 第 3 凹陷濾波器頻率 設定第 3 凹陷濾波器的中心頻率。*1  

Pr2.08 第 3 凹陷濾波器寬度 設定第 3 凹陷濾波器的頻率寬度。 

Pr2.09 第 3 凹陷濾波器深度 設定第 3 凹陷濾波器的中心頻率的深度。 

Pr2.10 第 4 凹陷濾波器頻率 設定第 4 凹陷濾波器的中心頻率。*1  

Pr2.11 第 4 凹陷濾波器寬度 設定第 4 凹陷濾波器的頻率寬度。 

Pr2.12 第 4 凹陷濾波器深度 設定第 4 凹陷濾波器的中心頻率的深度。 

 

*1 設定值為2000時，凹陷濾波器無效。 
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6-3-4 機械共振的抑制 

 

  共振時的機械特性

凹陷濾波器的特性

共振點

頻率

頻率

反共振點

凹陷

 

 

 

 

 

 
 寬度

深度

凹陷濾波器所濾的地方

頻率  
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6-3-5 制震控制的調整 

針對裝置尖端振動以及裝置整體搖晃的情況，消除來自位置指令的振動頻率成分，從而達到降

低振動的功能。在4個頻率設定中，最多可同時使用2個。 

 

 

馬達位置

移動

末端振動量測

設定尖端振動頻率

位置指令

制震濾波器
位置/速度

控制
電流控制

馬達電流

馬達

編碼器

驅動器
 

 

適應範圍 

若不符合下述條件，此功能無法適用。 

 

 制振 

控制模式 

位置控制或全閉迴路控制 

Pr0.01 = 0 ：位置控制 

Pr0.01 = 3 ：位置、速度控制的第 1 控制模式 

Pr0.01 = 4 ：位置、扭力控制的第 1 控制模式 

Pr0.01 = 6 ：全閉迴路控制 
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注意事項 

下述條件下有時無法正常動作，或效果不明顯。 

 

 影響制振控制效果的條件 

負   載 

指令以外的原因(外力等)導致的振動。 

共振頻率和反共振頻率的比值較大時。 

振動頻率在 1~200Hz 的範圍外時。 

使用方法 

制振頻率（第1：Pr2.14，第2：Pr2.16，第3：Pr2.18，第4：Pr2.20）的設定 

 

測量裝置尖端的振動頻率。可用鐳射定位儀等直接測量尖端振動時，請從所測波形中讀取振 

動頻率[Hz]，輸入制振頻率參數。 

 

速度指令

位置偏差

計算震動頻率

 

 

 

制振濾波器（第1：Pr2.15，第2：Pr2.17，第3：Pr2.19，第4：Pr2.21，第

5：PrA.01）的設定 

 

 

 

設定值最初請設定為0。 

如果設定值較大，可縮短整定時間，但如下圖所示指令變化點的轉矩脈動會增加。在實際使 

用條件下，請在未達到轉矩飽和的範圍內進行設定。如果發生轉矩飽和，則會影響振動抑制 

效果。 
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制振濾波器設定受以下公式限制。 

10.0 [Hz]  － 制振頻率 ≦ 制振濾波器設定 ≦ 制振頻率 

 

制震濾波器設定合適

扭力指令

制震濾波器設定過大時

扭力飽和

 

 

制振濾波器切換選擇(Pr2.13）的設定 

 

根據裝置的振動狀態可切換第 1~5 的制振濾波器。 
 

 

設定值 Vs-SEL2 Vs-SEL1 第 1 制震 第 2 制震 第 3 制震 第 4 制震 第 5 制震 

0 － － ○ ○ -  -  -  

1 
－ OFF ○ ○ -  -  -  

－ ON  -  -  -  ○ ○ 

2 

OFF OFF ○ -  -  -  -  

OFF ON  -  ○ -  -  -  

ON  OFF -  -  ○ -  -  

ON  ON  -  -  -  ○ -  

 

設定值為 3 時：根據指令方向切換 

 

 

 
 

 

 

G2 系列可以通過設定Pr6.41（第1制振深度）進行第1制振控制的限定。此與2自由度控制模式

的有效/ 無效無關。 

 

 

設定值 位置指令方向 第 1 制震 第 2 制震 第 4 制震 第 5 制震 

3 
正方向 ○ ○ -  -  

負方向 -  -  ○ ○ 
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制振控制的切換在定位完成輸出中，且固定時間（0.166ms）的指令脈衝從0的狀態轉換為0以

外的狀態後的指令啟動時進行。 

尤其是制振頻率較高或者變更無效時，如果定位完成範圍過大，在上述時刻濾波器裏有累積脈

衝殘留（從濾波前的位置指令減去濾波後的位置指令的值通過時間的積分面積），在切換後急

速回到原來的位置，所以電機會以高於之前的指令速度進行運轉，請注意。 

 

6-3-6 前饋功能的調整 

 

位置控制及全閉迴路控制時，從內部位置指令計算出動作所需要的速度控制指令，並通過與位

置回饋進行比較而計算的速度指令加算得出速度前饋，與回饋控制相比，更能降低位置偏差，

提高回應性。 

 

此外，從速度控制指令計算出動作時所需要的扭力指令，並通過與速度回饋進行比較而計算的 

扭力指令加算得出的扭力前饋，可提高速度控制系統的回應。 

 

相關參數 

G2系列使用速度前饋和扭力前饋的 2 種前饋功能。 

 

 

分類 No.  參數名稱 功    能 

1 10 速度前饋增益 
從內部位置指令計算的速度控制指令中，將乘以此參數 

比率後的值，加算到來自位置控制處理的速度指令。 

1 11 速度前饋濾波器 設定速度前饋輸入所需的一次延遲濾波器的時間常數。 

1 12 扭力前饋增益 
從速度控制指令所計算的扭力指令中，將乘以此參數比 

率後的值，加算到來自速度控制處理的扭力指令。 

1 13 扭力前饋濾波器 設定扭力前饋輸入所需的一次延遲濾波器的時間常數。 
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速度前饋的使用例 

在速度前饋濾波器設定為 50 (0.5ms) 左右的狀態下，通過逐步提高速度前饋增益，而使速度

前饋變為有效。在固定速度動作中的位置偏差，根據速度前饋增益的值，用以下公式可變小。 

 

 

 

 

指令速度

馬達速度

位置偏差 速度FF增益

50%

速度一定領域的位置偏差隨速度前饋增益的上升而變小。

80%

0%

時間

 

 

若增益為 100﹝%﹞，位置偏差的計算值為 0，但在加減速時將產生巨大的過波。 

此外，位置指令輸入的更新周期與驅動器的控制周期相比較長時，或脈波頻率不均等的情況

時，動作聲響可能在速度前饋有效時變大。這種情況時，請使用位置指令濾波器(一次延遲、

FIR平滑)，或增大速度前饋濾波器的設定。 

扭力前饋的使用例 

使用扭矩前饋時，需正確設定慣量比。請沿用即時自動增益調整執行時的推定值，或將用機器

各元素計算的慣量比設定( Pr0.04﹝慣量比﹞) 

在扭矩前饋濾波器設定為 50 (0.5ms) 程度的狀態下，通過逐步提高扭矩前饋增益，而使扭矩

前饋變為有效。 

提高扭矩前饋增益，則由於可以將固定加減速時的位置偏差接近 0；所以在外部干擾扭矩不工

作的理想條件下的台形速度模式驅動時，可在全動作領域將位置偏差大至接近於 0。 

 

位置偏差

指令速度

50%

時間

100%

扭力 FF增益
0%

馬達速度 速度FF增益= 100% 固定

扭力前饋可將加速度固定範圍的位置偏差變小
 

位置偏差﹝指令單位﹞= 指令速度﹝指令單位/s﹞/ 位置迴路增益﹝1/s﹞ × (100 – 速度前   

饋增益﹝%﹞) / 100  
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6-3-7 摩擦力補償的調整 

作為降低機械所存在的摩擦影響的功能，具有保持固定動作的偏移扭力補償和偏載重補償，以 

及根據動作方向而改變方向的動摩擦補償的 2 類摩擦扭力補償。 

 

適應範圍 

若不符合下述條件，此功能無法適用。 

 

 摩擦力補償的動作條件 

控制模式 根據各功能而發生變化，請參考下述【相關參數】 

其    他 

伺服需為開啟狀態。 

適當設定偏差計數清除、指令禁止輸入、扭力限制等控制參

數之外的條件。 

馬達需為正常旋轉無故障狀態。 

 

 

 

相關參數 

通過以下 3 個參數的組合，進行摩擦力補償的設定。  

 

分類 No.  參數名稱 功    能 

6 07 扭力命令加算值 
用扭力控制之外的控制模式，設定不斷加算到扭力指令

的偏載重補償值。 

6 08 正方向扭力補償值 
位置控制及全閉迴路控制時，設定接收正方向的位置指

令時加算到扭力指令的動摩擦補償值。 

6 09 負方向扭力補償值 
位置控制及全閉迴路控制時，設定接收負方向的位置指

令時加算到扭力指令的動摩擦補償值。 
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使用方法 

摩擦力補償根據所輸入位置指令方向，如下圖所示進行加算。 

馬達通電
馬達

未通電

馬達

未通電

時間

Pr6.07

「扭矩指令加算值」

Pr6.09

「負方向扭矩補償值」

Pr6.08

「正方向扭矩補償值」

【負方向】

【正方向】 速度命令

PrA.17

「遲滯摩擦力補償增益」

Pr6.50

「黏滯摩擦力補償增益」

 

 

用通常固定加算的扭力指令加算值設定的偏載重補償值和根據最後輸入的指令速度方向加算，

正方向扭力補償值和負方向扭力補償值設定的動摩擦補償值的合計為摩擦補償扭力。 

指令速度方向是在電源接通時以及電機未通電狀態下復位。 

 

Pr6.07「扭力指令加算值」是根據垂直軸的重力等，在馬達增加一定的偏載重扭力時，設定此

扭力指令值，根據移動方向降低定位動作的偏差。 

Pr6.08「正方向扭力補償值」以及Pr6.09「負方向扭力補償值」是由於皮帶驅動軸等需要徑向

力的大動摩擦力的負載，設定各參數的旋轉方向的各個摩擦扭力，通過動摩擦降低定位整定時

間的惡化以及偏差。 

Pr6.50「黏滯摩擦力補償增益」以及 PrA.17「遲滯摩擦力補償增益」可用於補償力矩命令的平

滑 

注意 

偏載重補償和動摩擦補償可組合使用, 也可分開使用，但請注意根據控制模式有使用限制。 

扭力控制時：與參數設定無關, 偏載重補償以及動摩擦補償需為0。 

速度控制時、伺服關閉時：偏載重補償根據Pr6.07生效，動摩擦補償設定需為0。 

位置控制以及全閉迴路控制下伺服開啟時：保持偏載重補償以及動摩擦補償值, 直至輸入最初

的位置指令。從無位置指令到有位置指令變化時, 偏載重補償根據Pr6.07更新。另外為了對應

指令方向, 根據Pr6.08或者Pr6.09更新動摩擦補償值。 
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6-3-8  2 自由度控制模式的使用 

2 自由度控制模式，可獨自設定指令應答和伺服剛性，改善回應性擴展位置控制模式的功能。 

 

適應範圍 

此功能需滿足以下條件方可適用。 

 

 2 自由度控制模式的動作條件 

控制模式 位置控制 

其    他 

伺服需為開啟狀態。 

適當設定扭力限制等控制參數以外的條件，電機需為無故障正常運

作的狀態。 

 

相關參數 

首先將Pr6.47「功能擴展設定2」=1寫入EEPROM後進行控制電源復位。2自由度控制模式生效。 

 

分類 No.  參數名稱 功    能 

6 47 功能擴展設定 2 

各功能的設定用bit 單位進行。 

bit0 2自由度控制模式 

 0 ：無效     1 ：有效 

＊ 最下位為 bit0。 

2 22 指令平滑濾波器 

2自由度控制時為指令濾波器的常數。 

最大值控制在2000（=200.0ms ）。 

（參數值不受此限制，在驅動器內部的適用值受限制，

衰減項用Pr6.49「指令濾波器/ 調整濾波器衰減項設定」

進行設定。） 

此參數越小指令回應越快，參數越大指令回應就越慢。 

2 23 指令 FIR濾波器 2 自由度控制時，設定指令相對的 FIR濾波器常數。 

6 49 調整濾波器衰減項 

設定指令濾波器和調整濾波器的衰減項。 

0～4：無衰減項（作為1次濾波器動作） 

5～9：2次濾波器（衰減項的順序為1.0、0.86、0.71、

0.50、0.35） 

6 50 黏性摩擦補償增益 
指令速度乘以此設定值的結果作為粘性摩擦力補償量加

算到扭力命令。 
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6-4 線性馬達-配線與參數設定 

6-4-1 L2 線馬驅動器架構圖 

 

 

 

L2 型號 額定電流 最大電流 

KSDL20121 1.4 Arms 7.1 Ap 

KSDL20421 2.8 Arms 14.2 Ap 

KSDL20821 5.6 Arms 25 Ap 

 

 

線性尺

動子
磁鐵棒

線性尺回授

CS回授(選配)

動力輸出

讀頭

配件
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6-4-2 馬達回授配線圖 

 

 

+5V

0V

A

A

B

B

Z

Z

+5V

0V

A

A

B

B

Z

Z

FGFG

1

2

3

4

5

6

7

8

驅動器 +5V

驅動器 0V

驅動器側中繼電纜

線馬回授配線圖

外部線性尺

檢測頭

2

2 4 6 8

1 3 5 7

CN5 工業迷你IO TYPE-2 (接頭公頭)

Tyco electronics,2040008-1

GND

NC

CS1

CS3

Vcc

CS2

0V

CS3

CS2

CS1

5V

GND

FG

1

2

3

4

5

6

 

CN2 1394 連接器 (接頭公頭)

Molex,551000670

驅動器 +5V

驅動器 0V

馬達側 (      表示對絞線 )
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6-4-3 設定馬達與光學尺參數 

1. 依線性馬達的技術規格和光學尺解析度來設定以下參數: 

參數號碼. 
功能 預設值 數值範圍 單位 

重新打

開電源 
適用模式 

分類 號碼 

9 00 馬達類型選擇 0 0~2  -  ★  

9 01 光學尺回授解析度 0 0~16,777,216  0.01um  ★  

9 02 極對距 0 0~32767  0.01mm  ★  

9 04 動子質量 0 0~32767  0.01kg  ★  

9 05 額定推力 0 0~32767  0.1N ★  

9 06 額定電流 0 0~32767  0.1Arms ★  

9 07 瞬間最大電流 0 0~32767  0.1Apk  ★  

9 08 馬達線間電感 0 0~32767  0.01mH  ★  

9 09 馬達線間電阻 0 0~32767  0.01Ω ★  

9 10 最高速度保護位準 0 0~20000  mm/s  ★  

9 30 磁極對之脈波數 0 0~327670000  pulse ★  

 

 

2. 參考範例，當線性馬達及光學尺的技術規格如下時： 

 

表 1:          表 2: 

 

線性馬達規格 單位 規格值 

連續推力 N 250 

連續電流 Arms 2.6 

瞬間推力[1s] N 998 

瞬間電流[1s] Arms 10.4 

電阻[線間，25℃] Ω 14.5 

電感[線間] mH 17.3 

極對距 mm  120 

動子質量 Kg 3.4 

 

光學尺規格 單位 規格值 

解析度 um 1 
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依表 3 的計算式設定對應參數。 

 

表 3: 

參數 功能 單位 設定值 計算式 

Pr900 馬達類型選擇 --- 1:線性馬達  

Pr901 光學尺回授解析度 0.001um 1000 =1um÷0.001um 

Pr902 極對距(直線型用) 0.01mm 12000 =120mm÷0.01mm 

Pr904 動子質量 0.01kg 340 =3.4kg÷0.01kg 

Pr905 額定推力 0.1N 2500 =250N÷0.1N 

Pr906 額定電流 0.1Arms 26 =2.6Arms÷0.1Arms 

Pr907 瞬間最大電流 0.1Apk 147 =(10.4Arms×1.4142)÷0.1Apk 

Pr908 馬達線間電感 0.01mH 1730 =17.3mH÷0.01mH 

Pr909 馬達線間電阻 0.01Ω 1450 =14.5Ω÷0.01Ω 

Pr910 最高速度保護位準 mm/s 500  

Pr930 磁極對之脈波數(直線型用) Pulse 0  

 

ü Pr902和 Pr930請擇一使用，並將另一未使用參數填 0。 

Pr930=120mm÷1um=120mm÷0.001mm=120000(pulse) 
 

6-4-4 設定自動磁檢參數 

Pr923 自動磁檢-推力命令電壓，單位: V  

使用參考範例表 1計算 Pr923:  

V=I×R=(2.6Arms×1.4142)×(14.5Ω÷2×1.5)=40V，再依實際負載狀況調整電壓

值，若摩擦力過大而無法運作時值調大，若過度運動時值調小。 
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6-4-5 自動設定光學尺方向與霍爾訊號 

1. 當使用面板 啟動自動設定時，馬達將移動 1~3個磁極的距離。 

偵測完成後，驅動器會自動設定並儲存的參數如下: 

Pr326 外部光學尺方向反轉 

Pr920 磁極檢測方式選擇 

Pr921 CS霍爾相角設定 

 

2. 請依需求選擇自動設定回授訊號的方式，由參數 Pr920的設定 4~6、8中擇  

  一使用 

A.有霍爾換相訊號: 

設定為 4: 自動設定光學尺方向和霍爾訊號，檢測時馬達移動 3個磁極 

         距離。 

 

B.有霍爾換相訊號，但馬達可移動的行程較短時: 

設定為 5: 自動設定光學尺方向和霍爾訊號，檢測時馬達移動 1.5個磁 

         極距離。 

 

C.無霍爾換相訊號: 

設定為 6: 自動設定光學尺方向，檢測時移動 1.25個磁極距離， 

之後驅動器上電首次 ServoON時，執行磁極估測動作。 

 

D.無霍爾換相訊號: 

設定為 8: 自動設定光學尺方向，檢測時移動 1.25個磁極距離， 

之後驅動器上電將立即執行磁極估測動作。 

 

3. 前述參數皆完成設定後儲存至 EEPROM，再將驅動器重新上電，此時的控制

模式為自動磁極檢測模式，一般控制模式的功能無效，面板的初始顯示將如

下所示: 

Pr920設定值 4顯示:   

Pr920設定值 5顯示:   

Pr920設定值 6顯示:   

Pr920設定值 8顯示:   
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4. 切換頁面至 開始自動設定回授訊號，操作方式如下: 

持續壓住       (約5秒)後

如右圖「   」會持續增加

馬達Servo-on 並開始移動

程式計數畫面 寫入發生錯誤，請參考P.209

6-9 錯誤碼說明

SET

按        鍵找到

 

完成後馬達會自動回到 ServoOff狀態，面板顯示 ，表示參數已

自動設定並儲存至 EEPROM，自動設定的參數會在重新上電後生效。 

ü 檢測過程中，按下 MODE 鍵可立即中止馬達及訊號檢測動作 

 

5. 自動設定的參數中，Pr920為下列之一的設定結果: 

 

設定值 說明 

1 使用霍爾換相訊號。會配合 Pr921 CS霍爾相角設定。 

2 
無霍爾換相訊號。在上電後首次 ServoOn時使用自動磁極估測，接腳 BK-

OFF(CN1 PIN10,11)會在檢測完成後輸出訊號。 

9 無霍爾換相訊號。驅動器上電將立即執行自動磁極估測動作。 

 

6. 若過程中發生「Err.24.0位置偏差過大保護」時，請設定「Pr014位置偏差過

大」為 2.2個極對距對應的回授脈波數以上，完成自動設定之後再回復預設值

100000或所需的保護行程。 

使用參考範例表 1計算

Pr014=120mm*2.2÷1um=264mm÷0.001mm=264000(pulse) 
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7. 扭力限制請依據馬達規格的瞬間最大電流和額定電流比例換算，設定至以下

參數: 

 

參數 功能 單位 

Pr0.13 第一扭力限制設定 % 

Pr5.22 第二扭力限制設定 % 

 

使用參考範例表 1計算 

Pr013=Pr522=10.4Arm÷2.6Arms×100%=4×100%=400% 

<注意> 

 ̧ 在自動磁極檢測運作的過程中，馬達最大會移動兩個電氣角周期的距離。 

請將線性馬達移至中間安全的位置，再行操作自動磁極檢測模式。 

 ̧ 垂直軸、不平衡的負載或磨擦力過大時，磁極檢測有可能無法正常工作。 

當馬達掛載時有可能無法正常的操作，此時請暫時讓線性馬達空載運作。 

 ̧ 當線性馬達及光學尺的規格設定不正確時會無法正常的運作，請參考設定範例後輸入正確

的設定值。 

 ̧ 在自動磁極檢測運作的過程中，若有外部 SVO-ON輸入時，會中止檢測動作並顯示提示碼

「ntFy12」。 

 ̧ 當自動檢測運行中的速度不穩定時，請留意 「Pr921 CS相角設定」可能會有變動。 

 ̧ 當產生 Err16.0過載保護時，請降低 「Pr923推力命令電壓」的設定值。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

KingServo  198 

6-4-6 線馬相關參數 

回授參數 

 

參數 功能 單位 預設值 說明 

Pr3.27 外部光學尺 Z相斷線檢出無效 - 0 
0: 檢出有效 

1: 檢出無效(無 Err55.2: Z相斷線保護) 

Pr0.12 回授脈波輸出邏輯反向 - 0 
0: 不反相 

1: 反相 

Pr6.20 外部光學尺 Z相設定 0.1ms 0 Z相訊號的持續時間設定 

 

自動磁檢參數: 

 

參數 功能 單位 預設值 

Pr922 自動磁檢-推力命令時間 ms 50 

Pr923 自動磁檢-推力命令電壓 V 30 

Pr924 自動磁檢-推力命令範圍 pulse 0 

Pr925 自動磁檢-靜止檢出範圍 pulse 5 

Pr926 自動磁檢-靜止檢出時間 ms 300 

Pr927 自動磁檢-靜止逾時時間 ms 1000 

Pr928 自動磁檢-推力命令濾波器 0.01ms 0 

 

電流增益設定: 

 

參數 功能 單位 預設值 

Pr912 電流響應自動調整 % 30 

Pr913 電流比例增益 --- 50 

Pr914 電流積分增益 --- 10 

當Pr912 > 0 時，驅動器會自動設定調整 Pr913、Pr914。 

當 Pr912 = 0 時，可手動設定 Pr913、Pr914。 
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6-4-7  PC 線馬精靈說明 

開啟VerifyAC-MDT-G2L2-Publish 後，在下圖開啟線馬精靈設定頁面 

 

 

遵循軟體教導步驟做設定。 

步驟一：光學尺、馬達規格….等設定。 

 

 

 

 

設定完畢後軟體會將參數儲存，並要求驅動器重新開關機。 
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步驟二：自動磁極檢測，自動設置光學尺與霍爾元件訊號。

 

請確認線馬是否有霍爾元件，並搭配相對應的選項做設定。 

在選項 2 與 4，可設定之後為 Servo-On 或開機時做磁極檢測的動作。 

推力命令大小設定值，請依當前馬達負載做設定，若無任何負載，可將推力命

力大小調低。 

 

步驟二：電流響應調整 

在自動磁極檢測完畢，並跳出相位尋找完成後，，驅動器請先重開機；接著可

在以下畫面的「3.進階設定」頁面下，點選電流響應，進入電流響應設定。 

 

 

選項 1：A.調整響應，設定電流響應： 

       無鐵心型馬達建議設定值：30%。 

       有鐵心型馬達建議設定值：15%。 

此為由驅動器做比例估算，後續可搭配「B.手動調整增益」做細部調整。 

 

 



 

KingServo  201 

設定完成後按執行，並會出現以下波型畫面。 

 

 

此時可勾選選項 2「B.手動調整增益」的部分做細部調整。 

此範例是將電流積分增益從「57」調整至「30」，調整後再觀察曲線變化。 

 

 

調整完畢後，請儲存至 EEPROM並結束設定。 
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請先重新上下電後，可至試運轉畫面做線馬測試運轉狀態。 

 

 

進入試運轉畫面 

 

 

PrA.30 可程式 Jog 行程： 

     初始值：10,000   單位：Pulse  範圍：1~16,777,216 。 

PrA.31 可程式 Jog 速度： 

     初始值：300      單位：mm/s   範圍：1~1 0,000。 

PrA.30 可程式 Jog-加/減速時間： 

     初始值：100      單位：ms  範圍：1~10,000。 

PrA.31 可程式 Jog-等候時間： 

     初始值：100      單位：ms  範圍：1~10,000。 

PrA.30 可程式 Jog-重覆次數： 

     初始值：1        單位：--    範圍：0~1000 。(設定 0 為無限次) 

PrA.30 可程式 Jog-移動方式選擇： 

     初始值：4        單位：--    範圍：0~5。 

 



 

KingServo  203 

6-5 馬達 S-T 特性 
力矩
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6-6 過載保護時間限制特性
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100
時間 [ SEC ]

扭力 [ % ]

過載保護時間特性

115%  
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6-7連接器接頭組與傳輸線 

6-7-1 空中接頭 

適用馬達型號：KSMA 100W ～ 750W 

 

項目 型號 數量 製造商 備註 

空中接頭 172167 -1 1 Tyco electronics  * 馬達側，電源引線空

中接頭 接頭用針 170364 -1 4 Tyco electronics  

空中接頭 172168 -1 1 Tyco electronics  馬達側，編碼器引線

空中接頭 接頭用針 170363 -1 5 Tyco electronics  

空中接頭 172159 -1 1 Tyco electronics  馬達電源連結電纜用

空中接頭 接頭用針 170366 -1 4 Tyco electronics  

空中接頭 172160 -1 1 Tyco electronics  編碼器連結電纜用空

中接頭 接頭用針 170365 -1 5 Tyco electronics  

*同級品 

 

 

6-7-2 軍規接頭 

適用馬達型號：KSMA 1000W ～ 2000W  

項目 型號 數量 製造商 備註 

直式軍規接頭 AMS3106B 20-4S 1 PLT 馬達電源連結電纜用

軍規接頭 彎式軍規接頭 AMS3108B 20 -4S 1 PLT 

直式軍規接頭 AMS3106B 20 -29S 1 PLT 編碼器連結電纜用軍

規接頭 彎式軍規接頭 AMS3108B 20 -29S 1 PLT 

※以上型號非防水型，若有防水要求請另行選購。 
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6-7-3 CN 接頭的規格 

驅動器側連接頭 
使用者準備對應的接頭 

製造商名稱 
零件名稱 型號 

CN2 接頭(焊接式) 551000670  molex  

CN1 
接頭(焊接式) 10150-3000PE 

Sumitomo 3M  
接頭外殼 10350-52A0-008 

CN3 接頭(焊接式) 2040008 -1 Tyco electronics  

CN5 接頭(焊接式) 2040008 -1 Tyco electronics  

 

 

6-7-4 主迴路接頭的規格 

項目 型號 數量 製造商 備註 

連接器(母)，5PIN，7.5mm  
231-205/026 -000 1 WAGO  主電源 L1、L2、L3與控制電源

r、t 用連結接頭 1857769  1 phoenix  

連接器(母)，3PIN，5mm  
231-103/026 -000 1 WAGO  

回升電阻 P、B1、B2用連結接頭 
1839911  1 phoenix  

連接器(母)，3PIN，7.5mm  
231-203/026 -000 1 WAGO  

馬達電源 U、V、V用連結接頭 
1825938  1 phoenix  

白色壓桿 231-131 2 WAGO  接線工具 
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6-8 驅動器規格 

6-8-1 基本規格 

基

本

格

規 

輸入電壓 
主電路 單相/三相，200~2 30V 50/60Hz  

控制電路 單相，200~ 230V 50/60Hz  

環境 

溫度 操作：0~55℃, 儲存：-20~+80℃ 

溼度 操作／儲存：90%RH以下（無結霜） 

高度 1000m 以下 

震動 5.88m/s²以下, 10~60Hz（不可在共振頻率上連續使用） 

控制方式 IGBT PWM正弦波驅動 

回授編碼器 21-bit  ( 2,097,152 解析度) 增量型編碼器，5 線式 

控制信號 

輸入 

11 個輸入 

(1) Servo-ON, (2) 控制模式切換 (3) 增益切換／扭力極限切換 

(4) 警報清除其他輸入會因控制模式不同，而功能不同。 

輸出 

6 個輸出 

(1)伺服警報 (Servo alarm), (2)Servo ready,  

(3)煞車釋放信號 (4)零速度檢出,(5)扭力限制中。其他輸出會因控

制模式不同，而功能不同。 

類比信號 

輸入 3 個輸入( A/D )  

輸出 

2 個輸出（監視用） 

(1) 速度監視（可監視馬達實際速度，或是命令速度。監控內容

及刻度比例是由參數設定來選擇） 

(2) 扭力監視（可監控扭力指令(約 3V/額定扭力)、偏差計數器或

是全閉迴路偏差。監控內容及刻度比例是由參數設定來選擇）。 

脈波信號 

輸入 
4 個輸入   可由參數選擇由線驅動(Line Driver)介面， 

或光耦合(Photo -coupler) 介面輸入脈波 

輸出 
4 個輸出  有線驅動器介面輸出編碼器脈波(A、B、Z 相)，Z 相則

另有開集極介面輸出。 

通信功能 

RS232 與有RS232C介面的主控制器可做 1:1 通信 

RS485 與有RS485C介面的主控制器可做 1:n 通信 (最多 31 軸) 

正面面板 (1)5 鍵（MODE, SET, ← , ↑ , ↓）, (2)LED（6 位數） 

回生 內建回生電阻( 50W )。 

動態煞車 
可設定電源OFF、Servo OFF、保護功能作動、 

禁止驅動輸入作動時的動態煞車作動程序。 

控制模式 
共 6 種模式，可由參數設定切換 (1)位置控制, (2)速度控制, (3)扭

力控制, (4)位置/速度控制, (5)位置/扭力控制, (6)速度/扭力控制 
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6-8-2 功能 

功

能 

控制輸入 

(1)Servo ON 輸入, (2)警報清除輸入, (3)增益切換輸入, (4)控

制模式切換輸入(5)CW 驅動禁止輸入, (6)CCW 驅動禁止輸入 

其他輸入因控制模式而各自不同。 

位

置 

控制輸入 
(1)偏差計數器清除 (2)命令脈波禁止 (3)制振控制切換輸入 

(4)增益切換或扭力極限切換輸入 

控制輸出 定位完了(On-position)  

脈 

波 

輸 

入 

最高脈波輸入頻率 
專用線驅動介面(line driver):2Mpps,  

線驅動:500kpps, 開集極(Open collector):200kpps  

輸入脈波介面 支援 (1)RS422線驅動(line drive) 信號, (2)開集極信號 

輸入脈波格式 
(1)CW/CCW 脈波 , (2)脈波 (pulse)/ 方向 (direction) 信號 , 

(3)90°相位差方波 

電子齒輪（命令脈波

的分周／倍率） 
命令脈波頻率 ×

1到1,073,741,824

1到1,073,741,824  

平滑濾波器 

可應用於命令輸入的一次延遲濾波器，可選擇  

(1)位置控制使用於最高剛性機械 

(2)啟動 FIR濾波器，針對位置控制使用於剛性機械 

類

比

輸

入 

扭力限制命令輸入 
CW與 CCW兩方向可獨立設定扭力極限 

（3V/額定扭力） 

速

度 

控制輸入 
(1)零速度箝制, (2)內部速度選擇,  

(3)增益切換輸入 

控制輸出 (1)速度到達（at-speed） 

類 

比 

輸 

入 

速度命令輸入 
容許最高電壓輸入=±10V，6V/額定速度（標準出廠設定），可

針對命令電壓透過參數設定比例與馬達旋轉方向。 

扭力限制命令輸入 
CW與 CCW兩方向可獨立設定扭力極限 

（3V/額定扭力） 

速度控制範圍 1：5000  

內部速度命令 利用參數設定，共 8 段 

軟啟動/停止功能 
0~10s/1000r/min 可個別設定加速/減速， 

也可以設定 S形加減速。 

零速度箝制 利用零速度箝制輸入來控制內部速度為 0 
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功

能 

扭

力 

控制輸入 
(1)CW方向行程極限, (2)CCW方向行程極限,  

(3)零速度箝制 

控制輸出 (1)速度到達(at-speed)  

類 

比 

輸 

入 

扭力命令輸入 
容許最高壓力輸入=±10V，3V/額定速度(標準出廠設定)，可

針對命令電壓透過參數設定比例與馬達旋轉方向。 

速度限制命令輸入 類比電壓輸入速度控制，可由參數設定比例值 

速度限制功能 
可由參數設定速度極限值或由 

類比輸入控制速度極限 

共

同

部

分 

不需要配線功能遮罩 
下列信號不使用始可遮罩（關閉）(1)過行程驅動禁止, (2)扭

力極限, (3)命令脈波禁止,(4)零速度箝制 

編碼器回授脈波分周 
可任意設定分周比例數值（但不可超過編碼器之最大脈波

數） 

保 

護 

功 

能 

軟體錯誤警報 
過電壓, 低電壓, 過速度, 過負荷, 過熱, 

 過電流及編碼器異常等。 

硬體錯誤警報 
位置偏差過大, 命令脈波分周異常,  

EEPROM異常等。 

警報資料履歷 包含現在的錯誤警報，共可追溯前 16 個警報履歷 

設 

定 

面版調整 
正面面板 5 個按鍵 

支援軟體 VerifyAC-MDT-G2L2-Publish  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

MODE SET
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6-9 錯誤碼說明 

保護功能（報警代碼的詳情） 

 

保護功能 
錯誤碼 

原   因 處  理 
主碼 輔碼 

控制電源電壓 

不足保護 
11 0 

控制電源整流位置的P-N間的電壓低於規定

值。 

1. 電源電壓低。發生瞬間停電 

2. 電源容量不足…受主電源接通時的突入電 

流影響，電源電壓下降。 

3. 驅動器故障（電路故障） 

測定連接器及端子台的R-T線電壓。 

 

1. 提升電源電壓的容量。更換電源。 

2. 提高電源容量。 

3. 更換新的驅動器。 

過電壓保護 12 0 

整流位置間P-N電壓高於規定值。 

1. 電源電壓超過允許輸入電壓範圍。由於無

功補償電容器或UPS（無停電電源裝置）造

成電壓跳起。 

2. 回生電阻的斷線 

3. 外置回生電阻不匹配，導致無法吸收回生    

能量。 

4. 驅動器故障（電路故障） 

測定連接器及端子台的L1，L2, L3線電壓。 

1. 輸入正確的電壓，拆除無功補償電容器。 

2. 用測試儀測量驅動器端子P-B2間的回生電阻的

電阻值，∞表示斷線。應更換回生電阻。 

3. 變更為所指定回生電阻值瓦數。 

4. 更換新的驅動器。 

主電源不足電

壓保護(PN) 
13 0 

在Pr5.08=1時， L1-L3間瞬停時間超過

Pr5.09所設定的時間。或在伺服開啟中，在

主電源整流位置的P-N間電壓低於規定值。 

1. 電源電壓低。發生瞬間停電 

2. 發生瞬間停電 

3. 電源容量不足…受主電源接通時的突入電

流影響，導致電源電壓下降。 

4. 缺相…三相輸入規格的驅動器在單相電源

下動作。 

5. 驅動器故障（電路故障） 

測量連接器及端子台的L1, L2, L3的線間電壓。 

1. 提升電源電壓的容量。更換電源。排除遺漏主

電源電磁接觸器的原因，再次接通電源。 

2. 嘗試將Pr5.09設定延長。正確設定電源各相。 

3. 提升電源容量。 

4. 正確連接電源的各相（L1, L2, L3）。單相電源

使用 L1, L3 。 

5. 更換新的驅動器。 
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保護功能（報警代碼的詳情） 

 

保護功能 
錯誤碼 

原   因 處  理 
主碼 輔碼 

過電流保護 

14 

0 
流過驅動器的電流超過規定值。 

1. 驅動器故障 

（電路、IGBT的部品不良等） 

2. 電機電纜U, V, W短路。 

3. 電機線接地。 

4. 電機燒損。 

5. 電機線接觸不良。 

6. 由於頻繁進行伺服的開啟・關閉，導致 

動態制動器的繼電器故障。 

7. 脈衝輸入和伺服開啟的時間同步或者脈 

衝輸入過快。 

8. 動態制動器電路過熱導致溫度保險絲斷 

線。 

1. 拆除電機電纜，開啟伺服，如果立即發生故

障，則需更換新的驅動器。 

2. 檢查電機線連接U, V, W是否短路，連接器導線

是否有毛刺等。正確連接電機電纜。 

3. 檢查電機電纜的U, V, W與電機線之間的空中接

頭。絕緣不良時請更換新電機。 

4. 檢查電機的各線間的電阻是否平衡，如不平

衡，則需更換電機。 

5. 檢查電機連接部U, V, W的連接器端子是否脫

落，如果鬆動、脫落，則應緊固。 

6. 更換驅動器。停止伺服ON・OFF下的運作・

停止。 

7. 接通伺服100ms以後，再輸入指令。 

8. 更換驅動器。 

IGBT異常保護 1 

過熱保護 15 0 

驅動器的散熱器、功率元件的溫度超過規定

值。 

1. 驅動器的周圍溫度超過規定值。 

2. 過負載。 

1. 改善驅動器的周圍溫度及冷卻條件。 

2. 提高驅動器、電機的容量。 

3. 延長加減速時間。降低負載。  

過載保護 16 0 

扭力指令的實際動作值超過過負載等級時，根

據後述的時限特性跳脫過載保護。 

1. 負載過重，實效扭矩超過額定扭矩，長時

間持續運轉。 

2. 增益調整不良導致機構發振 震動、 

 (電機出現振動、異音。Pr0.04的設定值異

常。) 

3. 電機配線錯誤、斷線。 

4. 機械受到碰撞、機械突然變重，機械扭

曲。 

5. 運轉時電磁煞車未先解除煞車 

6. 在多台機械配線中，誤將電機線連接到其

他軸，錯誤配線。 

以類比輸出或通信檢查扭力（電流）波形是否發 

生振盪，是否上下振動過大。通過通信或前面板

確認過負載警告顯示和負載率。 

1. 加大驅動器、電機的容量。延長加減速時間，

降低負載。 

2. 重新調整增益。 

3. 按照配線圖正確連接電機線。更換電纜。 

4. 排除機械扭曲因素。減輕負載。 

5. 確認電磁煞車的電壓(24V)是否正常釋放煞車 

6. 將電機線、編碼器線正確連接到所對應的軸

上。 
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保護功能（報警代碼的詳情） 

 

保護功能 
錯誤碼 

原   因 處  理 
主碼 輔碼 

回生過負載保

護 
18 0 

回生能量超過回生電阻的處理能力。 

1. 由於負載慣量大形成減速中的回生能量，

導致驅動器電壓上升，以及回生電阻的能量

吸收不足導致電壓上升。 

2. 電機旋轉速度過高，無法在規定減速時間

內完全吸收回生能量。 

3.外加電阻的消耗被限定在10%duty 。 

用前面板或通信確認回生電阻負載率。 

連續性的回生制動用途不可使用。 

1. 確認動作模型（速度監視器）。檢查回生電阻

負載率及過回生警告顯示。提高電機、驅動器容

量，放緩減速時間。外置回生電阻。 

2. 確認動作模型（速度監視器）。檢查回生電阻

負載率及過回生警告顯示。提高電機、驅動器容

量，放緩減速時間。降低電機轉速。外置回生電

阻。 

 

3.使用外加回生電阻後，扔無法完全吸收回升能

量時，可以將 Pr0.16 設定為 2，並請注意使用此

設定值，務必設置溫度保險絲等外部保護，避免

電阻燒毀 

編碼器通信斷

線異常保護 
21 0 

驅動器在上電時，偵測出驅動器與編碼器的通

訊中斷次數過多 

確認CN2編碼器連接頭是否有妥善接好驅動器 

確認編碼器電纜線 公，母接頭(空中接頭)確實接好 

是否鬆脫或金屬針退PIN 

編碼器與馬達電源線或電源輸入線需保持

30CM以上 通過同一線槽請勿綁在一起 

位置偏差過大

保護 
24 0 

位置偏差脈衝超過Pr0.14的設定。 

1. 電機未按指令動作。 

2. Pr0.14（位置偏差過大設定）的數值過

小。 

1. 按位置指令脈衝檢查電機是否旋轉。確認扭矩

監視下的輸出扭矩未達到飽和。調整增益。 

Pr0.13、Pr5.22設定為最大值。按配線圖正確連

接編碼器線，延長加減速時間。減輕負載、降低

速度。 

2. 加大Pr0.14的設定值。 

混合偏差過大

保護 
25 0 

在全閉迴路控制時，光學尺的負載位置與編

碼器的馬達位置不符，超過Pr3.28(混合偏差

過大設定)所設定的脈波數。 

檢查馬達與負載的連接。 

檢查光學尺與驅動器的連接。 

在起動負載時，檢查馬達位置(編碼器回授值)的變

化與負載位置(光學尺回授值)的變化為相同符號。 

檢查光學尺分子、分母(Pr3.24,Pr3.25)，光學尺

方向反轉(Pr3.26)是否設定正確。 

過速度保護 26 0 馬達的旋轉速度超過Pr5.13 的設定值。 

避免過大速度指令。 

確認指令脈衝輸入頻率和分頻・倍頻比。 

因增益調整不良產生過衝時，請對增益進行調

整。 

按配線圖正確連接編碼器的線。 
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保護功能（報警代碼的詳情） 

 

保護功能 
錯誤碼 

原   因 處  理 
主碼 輔碼 

計數器 

溢出保護 
29 0 

編碼器前饋脈衝基準的位置偏差的值超過 

2
29

(536870912)  

依照位置指令確認電機是否旋轉。 

用轉矩監視器確認輸出轉矩是否飽和。 

調整增益。 

將Pr0.13、Pr5.22設定為最大值。 

按照配線圖所示，進行編碼器接線。 

EEPROM參數

異常保護 
36 0 

接通電源時從EEPROM讀出資料時，參數保存

區域的資料損壞。 

重新設定所有的參數。 

重複發生時，可能有故障，需更換驅動器。 

返回經銷商進行檢查（修理）。 

EEPROM檢測

碼異常保護 
37 0 

接通電源時從EEPROM讀出資料時，參數讀入

確認資料損壞。 

可能有故障，需更換驅動器。 

重新設定所有參數，並存入EEPROM內。 

操作 EEPROM寫入出廠預設值功能，可將

EEPROM內容復原至出廠時狀態。 

驅動禁止保護

輸入 
38 0 

Pr5.04「驅動禁止輸入設定」=0時，正方向/

負方向驅動禁止輸入（CCWTL/CWTL）皆為

開路狀態。 

Pr5.04=2時，正方向/負方向驅動禁止輸入中

其中一個為開路狀態。 

確認正方向/負方向驅動禁止輸入的連接開關、電

線、電源是否有異常。 

特別需確認控制用信號電源（DC12～24V）的啟動

是否延遲。 

外部光學尺

A/B 相斷線保

護 

55 

0 在光學尺的A/B相接線中發生斷線等異常。 確認光學尺的A/B相接線。 

外部光學尺 Z

相斷線保護 
2 在光學尺的Z相接線中發生斷線等異常。 確認光學尺的Z相接線。 

CS霍爾訊號邏

輯錯誤保護 
3 

CS霍爾訊號發生邏輯錯誤。(CS1,2,3訊號全

On 或全Off)  
確認 CS霍爾訊號的接線。 

外部光學尺 

A/B 相缺漏保

護 

4 
在 2 個 CS霍爾換相訊號間的 A/B 相脈波數

有缺漏、不符。 

1.確認CS霍爾訊號, 光學尺的A/B相的接線。 

2.分別檢查「Pr901光學尺回授解析度」、「Pr902

極對距」和「Pr930磁極對之脈波數」的設定值。 
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保護功能（報警代碼的詳情） 

 

保護功能 
錯誤碼 

原   因 處  理 
主碼 輔碼 

馬達參數設定

錯誤保護 

60 

0 

1.「Pr900馬達類型選擇」設定值為0。 

2.「Pr901光學尺回授解析度」設定值超出範

圍。  

3.當Pr900=1( 直線型)，「Pr902極對距」和

「Pr930磁極對之脈波數」同時被設定了數

值。 

4. 當Pr900=1(直線型)，「Pr930磁極對之脈

波數」設定值超出範圍。 

5.當「Pr908馬達線間電感」設定值為0，但

「Pr912電流響應自動調整」設定值不為0。 

6.當「Pr909馬達線間電阻」設定值為0，但

Pr912設定值不為0。 

7.Pr904~Pr907 、Pr910和Pr920之中有設定

值為0。 

1.檢查「Pr900馬達類型選擇」的設定值。 

2.檢查「Pr901光學尺回授解析度」的設定值。 

3.分別檢查「Pr900馬達類型選擇」、「Pr902極對

距」和「Pr930磁極對之脈波數」的設定值。 

4.分別檢查「Pr900馬達類型選擇」和「Pr930磁極

對之脈波數」的設定值。 

5.分別檢查「Pr908馬達線間電感」和「Pr912電流

響應自動調整」的設定值。 

6.分別檢查「Pr909馬達線間電阻」和「Pr912電流

響應自動調整」的設定值。 

7.分別檢查Pr904~Pr907 、Pr910和Pr920的設定

值。 

馬達規格設定

錯誤保護 
2 
「Pr906額定電流」或「Pr907瞬間最大電流」

設定值超出驅動器容量。 

1.分別檢查「Pr906 額定電流」和「Pr907 瞬間最

大電流」的設定值。 

2.加大驅動器的容量。 

磁極位置檢測

錯誤保護 
61 

0 

磁極位置檢測無法正常完成。 

1.自動磁檢的推力命令電壓或時間不足。 

2.垂直軸、不平衡的負載或磨擦力過大。 

3.CS霍爾訊號發生錯誤。 

1.調整「Pr922自動磁檢-推力命令時間」和「Pr923

自動磁極-推力命令電壓」的設定值。 

2. 磁極檢測不可用於垂直軸、不平衡的負載或磨

擦力過大的機構。 

3.1. 確認CS霍爾訊號的接線。 

3.2. 確認CS霍爾感測器的相角間距與磁鐵相角間

距是否吻合。 

1 
馬達的間歇動作無法靜止，且超出了「Pr927

自動磁檢-靜止逾時時間」的設定時間。 

提高Pr927的設定值。 

檢查負載是否不平衡。 
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Err16.0 |過載保護的時間特性                      

發生原因 
扭力命令值超出過負載準位(115%)時，將會依據過載保護時間限制特性曲線，產生過載保護。 

 

100% 150% 200% 250% 300%
0.1

1

10

100
時間 [ SEC ]

扭力 [ % ]

過載保護時間特性

115%
 

 

請在實效扭力為各馬達的[S-T特性]所顯示的連續工作範圍內進行使用 

 

 

調整增益前的保護功能設定 

 

1. 驅動禁止輸入的設定 

 通過在驅動器輸入線位傳感器的信號，可防止衝撞機器端。請參照接口規格的正向， 

負向驅動禁止輸入(CCWTL\CWTL)。 

此外，請設定以下驅動禁止輸入關聯的參數。 

Pr5.04「驅動禁止輸入設定」。 

Pr5.05「驅動禁止時時序設定」。 

 

2. 扭力限制設定  

通過限制馬達的最大扭力，可減輕發生機器咬合或衝撞等障礙時的損傷。 

 需用參數進行一樣的限制時，請設定 Pr0.13「第一扭力限制」。 

 但是，如果限制為實際需要的扭力之下，則可能出現由於過衝而造成的過速度保護，或延遲接受命令，

則  

 始位置偏差過大保護工作的的情況，請注意。 

 此外，通過將接口規矩的扭力限制中輸出（TLC）分配到輸出信號，可在外部檢測扭力限制狀態 
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3. 過速度保護設定 

 馬達速度變為異常高速時，出現 Err26.0「過速度保護」。 

 出場設定:自動設定為適用馬達的最高速度「r/min 」的 1.2 倍，如果在用戶的運行條件下，最高速度未

達到  

 馬達的最高速度時，請用以下公式設定 Pr5.13「過速度等級設定」。 

 

Pr5.13「過速度等級設定」＝Vmax X (1.2~1.5)  

Vmax:運行條件下的馬達最高速度「r/min 」 

(    )內的係數，為防止過速度頻繁發生的力量 

 

 此外，在調整初期用低速轉動馬達時，也可在該速度加上餘量，以便作為萬一發生震盪時的保護使用。 

 

4. 位置偏差過大保護設定 

在位置控制或全閉迴路控制時，檢測出位置指令與馬達位置偏差過大，會出現 Err24.0「位置偏差過大保

護」。 

位置偏差過大等即可在 Pr0.14「位置偏差過大設定」進行設定。此外檢查處可通過 Pr5.20「位置設定單

位選擇」從指令位置偏差和編碼器位置偏差進行選擇。 

出廠設定為 100000 [Pulse]指令單位。正常動作的位置偏差，根據動作速度與增益的設定而發生變化， 

所以，請根據用戶的運轉條件，將以下公式所示的值設定到 Pr0.14， 

Pr5.20=0(再指令位置偏差的檢測)時 

 

Pr0.14「位置偏差過大設定」= Vc/Kp X (1.2~2.0)  

Vc:位置指令脈衝的最高頻率[pulse(指令單位)/s]]  

Kp:位置增益[1/S]  

(   )內的系數為為防止頻繁出現位置偏差過大保護的力量 

 

PS1. 切換位置增益 KP時，請用最小單位計算。 

PS2. 使用位置指令濾波器或抑振控制，請加算以下值。 

位置指令濾波器:Vc X濾波器時間常數[S] 

位置指令 FIR濾波器:Vc X 濾波器時間長數[S]/2  

抑振控制:Vc/(π X 控制頻率[HZ])  

 Pr5.20=1 (在編碼器位置偏差，全閉迴路位置偏差的檢測)時 

 

 

 

 

 

 

PS3. 切換位置增益 KP時，請用最小值進行計算。 

PS4. Pr5.20＝1 時的情況下，位置指令濾波器及抑振控制的設定不會發生影響。 

 

Pr0.14「位置偏差過大設定」＝Vc/KpX(1.2~2.0)  

Ve:在編碼器單位或全閉迴路單位的最高動作頻率(Pulse/S) 

Kp:位置增益[1/S]  



 

KingServo  216 

故障排除 (馬達不旋轉) 

 

 

 

分類 原因 處理 

參數 

控式模式設定不當。 

通過前面板監視模

式檢查當前控制模

式是否錯誤? 

1 重新設定 Pr0.01。 

2 檢查 Pr0.01 為 3~5 時，連接器CN1 的控制模

式切換(C-Mode) 是否輸入正確。 

扭力限制選擇錯誤。 

作為扭力極限控制，

是否使用外部類比

輸入 

(CWTL/CCWTL)? 

1.使用外部輸入時，設 Pr5.21 為 0，在 CWTL上

施加+ 10V，在 CCWTL上施加-10V。 

2.使用參數時，設 Pr5.21 為 1，在 Pr0.13 上設

定為最大值。 

指令脈波分倍頻設

定錯誤(位置，全閉

迴路)。 

相對指令脈衝輸入，

馬達是否按照移動

量運行? 

1.重新檢查 Pr0.09，Pr0.01，Pr5.00~Pr5.02 的

設定。 

2.連接連接器 CN1 的指令分倍頻切換輸入(DIV)

到 COM－ 或使用 Pr0.09 或 Pr5.00 同值，令分

倍頻切換無效。 

配線 

連接器 CN1 的伺服

接通輸入(SRV-ON)

開路。 

前面板的監視模式

中 SRV-ON 對應的

PIN NO. 是否處於

「－」的狀態？ 

檢查輸入信號並進行佈線，連接 SRV-ON 輸入

到 COM－。 

連接器 I/F(CN1)的

負方向/正方向禁止

驅 動 輸 入 (CW-

LIMIT/CCW-LIMIT)

開路。 

前面板的監視模式

中  CW-

LIMIT/CCW-LIMIT 

對應的 PIN NO.是

否處於「－」的狀

態？ 

1 檢查輸入信號並進行佈線，連接  CW-

LIMIT/CCW-LIMIT 輸入到 COM－。 

2.設定 Pr5.04 為 1(無效) 重新啟動電源。 

指令脈衝輸入設定

錯誤。(位置，全閉迴

路) 

通過前面板監視模

式核對輸入脈衝數

跟指令脈衝總和的

變化量是否有偏差? 

1.檢查脈衝是否正確傳送到 Pr0.05 所選擇的一

方? 

2.按照 Pr0.07 所設定的形式 檢查脈衝是否被輸

入。 

連接器 I/F(CN1)的

指令脈衝輸入禁止

輸入(INH) 開路(位

置，全閉迴路 

前面板的監控模式

中 INH 對應的 PIN 

NO 是否處於「－」 

的狀態下？ 

1.檢查輸入信號並進行佈線，連接 INH 輸入到

COM－。 

2.設定 Pr5.18 為 1(無效)。 

連接器 I/F(CN1)的

計數器清零輸入(偏

差計數輸入)連接到

COM-上(位置 全閉

迴路) 

前面板的監控模式

中偏差計數器清除

輸入對應的 PIN NO

是否處於「－」 

的狀態下？ 

1.檢查輸入信號並進行佈線，令偏差計數清除輸

入斷開。 

2.設定 Pr5.17 為 0(無效)。 
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故障排除 (馬達不旋轉) 

 

 

 

 

 

 

 

分類 原因 處理 

配線 

 

 

速度指令無效 (速

度)。 

速度指令輸入方法

(外部類比指令，內

部速度指令是否錯

誤?) 

1.使用外部類比指令時，設定 Pr3.00 為 0，重新

檢查 Pr3.02~Pr3.03 的設定。 

2.使用內部速度指令時，設定Pr3.00(速度設定內

外切換為 1~3 之一設定 Pr3.04~Pr3.07.Pr3.08 

Pr3.11。 

連接器 I/F(CN1)的

零 速 箝 位

(ZEROSPD)輸入開

路(速度，扭力)。 

前面板的監控模式

中ZEROSPD對應的

PIN NO 是否處於

「－」的狀態？ 

1.檢查輸入信號並佈線，連接零箝制輸入到 

 COM－。 

2.設定 Pr3.15 為 0(無效)。 

扭力指令無效 (扭

力)。 

扭力指令輸入方法

（SPR/TRQR 輸入 

CCWTL/TRQR 輸

入）是否錯誤。 

1 使用 SPR/TRQR輸入時，設定 Pr3.17 為 0，

檢查輸入電壓是否正常施加。 

2.使用 CCWTL/TROR輸入時，設定 Pr3.17(扭力

指令選擇)為 1，檢查輸入電壓是否正常輸入。 

速度控制無效 (扭

力)。 

速度控制輸入方法

( 參 數 速 度

SPR/TRQR/SPL 輸

入)是否錯誤。 

1.使用參數速度時，設定Pr3.17為0，設定Pr3.21

為設定所需要的數值。 

2.使用 SPR/TRQR/SPL輸入時，設定 Pr3.17 為

1，檢查輸入電壓是否正常輸入。 

安裝 

主電源被切斷。 

前面板的監控模式

中 S-RDY 對應的

PIN NO 是否在「－」 

的狀態 

檢查驅動器主電源(L1，L2，L3)的佈線和電壓。 

馬達輸出軸較重無

法轉動。 

1.切斷驅動器電源，

從設備卸下馬達，確

認以手可以轉動馬

達軸心? 

2.馬達內電磁煞車，

向 電 磁煞 車施 加

DC24V 的電壓的狀

態，是否可以用手轉

動軸心? 

馬達軸無法轉動時，請連繫馬達經銷商進行修

理。 
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故障排除 (轉動不平滑)速度控制模式中速度為 0時 馬達緩慢旋轉 

 

 

 

分類 原因 處理 

      參數 控制模式設定錯誤。 

位置控制模式下誤將 Pr0.01 的設定值為 1(速度

控制模式)時，接通伺服後，則以速度指令零緩慢

旋轉，變更設定 Pr0.01 為 0(位置控制模式) 

調整 

增益調整不當。 
提高第一速度增益 Pr1.01 的設定值，接入扭力

濾波器 Pr1.04 再次提高 Pr1.01 的設定值。 

速度，位置指令不穩定。 

通過前面板的 CN3，VerifyAC-MDT-G2L2-Publish

的波型功能，檢查馬達動作重新佈線，連接器接

觸不良、控制器。 

     配線 

I/F(CN1)的各輸出信號有閃爍現象。 

1 伺服接通信號。 

2 正方向/負方向 扭力限制輸入信號。 

3 偏差計數器輸入信號 。 

4.零速箝位信號。 

5 指令脈衝輸入禁止信號。 

1.使用輸出入信號狀態的顯示功能，I/F(CN1)的

29 與 41 間的佈線。修復佈線，連接，保證伺服

接通正常，重新檢查驅動器。 

2. 通過測試儀，示波器檢查 I/F(CN1)的 18 與

17 和 16 與 17 間的佈線。修復佈線，連接，保

證正/負方向扭力限制輸入可正常輸入 重新檢

查驅動器。 

3.使用輸入信號狀態的顯示功能 I/F(CN1)的 

30 和 41 間的佈線。修復佈線，連接，保證偏差

計數器輸入可正常接通，重新檢查驅動器。 

4. 使用輸出信號狀態的顯示功能，檢查

I/F(CN1)的 26 與 41 間的佈線，修復佈線，連

接不良 

，保證零速箝位輸入可正常接通，重新檢查驅動

器。 

5.使用輸出入信號狀態的顯示功能，I/F(CN1)的

33 與 41 間的佈線。修復佈線，連接不良，保證

指令脈衝輸入禁止可正常接通，重新檢查控制

器。 

速度指令中有噪音。 
I/F(CN1)的電纜，請使用屏遮電纜。電源和信號

線應該分開佈線(距離 30CM 以上) 

偏移。 
通過測試儀，示波器測量 I/F(CN1)的速度指令輸

入 14 與 15 間的電壓。 

位置指令中有噪音。 
通往 I/F(CN1)的電纜，使用雙絞電纜。電源線和

信號線應該分開佈線(距離 30CM 以上)。 
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故障排除 (定位精度不佳) 

 

 

 

 

 

 

 

分類 原因 處理 

系統 

位置指令錯誤。(指令脈衝量) 

通過 VerifyAC-MDT-G2L2-Publish的監視功能，再

等距離重複往返行程對反饋脈衝進行技術。無法

恢復等值時 

調整驅動器。採取指令脈衝的降噪音方法。 

定位結束信號的讀取方法為 邊緣讀取。 

通過CN3，VerifyAC-MDT-G2L2-Publish波形圖形

功能監視接收定位結束信號的偏差。應以時間幅

度方式，並非邊緣方式讀取驅動器訊號。 

指令脈衝的形狀，幅度不符合規格要求。 
如果指令脈衝變形，變窄，則須調整脈衝發生電

路。重新採取降襙音方法。 

再偏差計數器清零輸 CLR(CN1 I/F 30PIN)

中有噪音增加。 

在採取外部直流電源清除噪音方法的同時，對未

用信號線不予佈線。 

調整 位置增益太小。 

通過 VerifyAC-MDT-G2L2-Publish的監視功能或控

制器的監視模式，檢查位置偏差。在不引發震盪

的範圍內提高 Pr1.00 的設定值，然後再進行檢

查。 

參數 

定位結束範圍設定過大。 
在結束信號無閃爍現象的範圍內，減小定位結束

範圍 Pr4.31 的設定值。 

指令脈衝頻率超過 500KPPS或 2MPPS。 

1 降低指令脈衝頻率，改變 Pr0.09，Pr0.10 的分

倍頻比。 

2.再使用脈衝序列時，應使用長線驅動器專用的

脈衝序列接口。 

分倍頻設定錯誤。 重複檢查精度是否相同。 

停止時，速度增益比例動作。 

設定第一速度積分常數 Pr1.02，第二速度積分時

間常數 Pr1.07 為 9999 以下。 

設定第二增益 Pr1.14 為 1，修復佈線，連接，保

證增益切換輸入 CN1 的 27 與 41 間為關閉狀

態。重新檢查驅動器。 
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故障排除 (定位精度不佳) 

 

 

故障排除 (原點位置偏離) 

 

 

分類 原因 處理 

配線 

CN1 的各信號輸入產生跳動現象。 

1.伺服器接通訊號。 

2.偏差計數器清零輸入信號。 

3.正方向/負方向扭力限制輸入信號。 

4.指令脈衝禁止輸入信號。 

1.使用輸出入狀態的顯示功能，檢查CN1 的 29

與 41 間的佈線。修復佈線，連線，保證接通伺

服信號可正常接通。重新檢查驅動器。 

2.使用輸出入狀態的顯示功能，檢查CN1 的 30

與 41 間的佈線。修復佈線、連線，保證偏差計

數器清零輸入可正常接通。重新檢查驅動器 

3.通過測試儀，示波器檢查 CN1 的 18 與 17 和

16 與 17 之間的佈線。修復佈線、連線，保證正

/負方向扭力極限輸入可正常輸入。重新檢查驅

動器。 

4.使用輸出入狀態的顯示功能，檢查CN1 的 33

與 41 之間的佈線修復佈線、連線，保證指令脈

衝輸入禁止可正常接通，重新檢查驅動器。 

安裝 負載慣量大。 

使用 VerifyAC-MDT-G2L2-Publish的波形圖形檢查

停止時的過衝，調整增益扔不能修復時，提高馬

達，驅動器的容量。 

分類 原因 處理 

系統 

出現原點時未檢測出 Z相。 
檢查 Z相是否處於近點開關的中心。 

配合驅動器正確進行原點復位。 

原點速度過快。 
降低原點附近的原點復位速度，或延長原點感測

器。 

配線 

近點感測器(近點開關感測器)輸出跳動。 

通過示波器檢查趨動器的近點開關感測器輸入

信號。 

重新檢查近點開關附近的佈線，採取降噪措施。 

在編碼器上有噪音累積。 

採取降低噪音(安裝噪音濾波器，插入鐵氧體磁

環)對 CN2 電纜進行遮蔽處哩，使用雙絞電纜，

分開信號線和電源線等措施。 
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故障排除 (原點位置偏離) 

 

 

故障排除 (馬達產生異常聲音/抖動) 

 

 

 

 

分類 原因 處理 

配線 

Z 相信號無輸出。 

通過示波器檢查傳送給驅動器的 Z相信號。 

檢查 CN1 的 25 是否連接驅動器的地。由於屬非

絕緣的及電極開路接口，因連接驅動器的地。更

換驅動器和馬達。委託修理。 

Z 相輸出佈線錯誤。 

檢查佈線，是否長線驅動器只有單側連接。 

驅動器非差動輸入時，使用 CZ 輸出(開路集電

極) 

分類 原因 處理 

配線 再速度指令上有噪音重疊。 

通過示波器測量CN1 的 14 和 15 的速度指令輸

入採取降低噪音(安裝噪音濾波器，插入鐵氧體

磁環)對CN1電纜進行遮蔽處理，使用雙絞電纜，

分開信號線和電源線等措施。 

調整 增益設定過大。 
設定速度增益Pr1.01，Pr1.06 位置增益Pr1.00，

Pr1.05 為較小值降低增益。 

安裝 

機械與馬達的共震。 

設定 Pr1.04，Pr1.09 後，重新進行調整。使用

VerifyAC-MDT-G2L2-Publish 的頻率特性分析，觀

察有否機械共震。如有共震，則認定凹陷濾波頻

率 Pr2.01，Pr2.04。 

馬達軸承。 
通過空載驅動，檢查軸承附近聲音，震動。更換

馬達後再進行檢查委託處理。 

電磁音，齒輪音，制動時的摩擦音，輪軸音 

編碼器的摩擦音。 

通過空載驅動進行檢查，更換馬達後再進行檢查

委託處理。 
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故障排除 (馬達過衝,過熱,馬達燒毀) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

分類 原因 處理 

調整 增益調整不當。 
通過 VerifyAC-MDT-G2L2-Publish的波形圖形，或

通過CN6 進行檢查正確調整增益。 

安裝 

負載慣量大。 

通過 VerifyAC-MDT-G2L2-Publish的波形圖形，或

通過 CN6 進行檢查正確調整增益。提高馬達，

驅動器的容量，降低慣量比，使用減速機。 

機械搖晃，滑動。 調整機械的安裝部份。 

使用溫度，環境。 使用溫度超過規定值，安裝冷卻風扇降溫。 

冷卻風扇停轉，通風口結構。 
點檢設備的冷卻風扇，驅動器的風扇。 

需要更換的驅動器風扇以及時送修。 

與驅動器不搭配。 
檢察驅動器，馬達的品牌。 

按使用書和產品目錄進行正確組裝。 

馬達軸承故障。 

切斷電源，轉動馬達單體狀態下的機軸，檢查是

否有雜音。 

如有雜音，則更換馬達，送修。 

電磁煞車一直處於接通狀態(忘記解除煞

車)。 

檢查煞車器端子的電壓。施加電源(DC24v)解除

煞車。 

馬達故障(油，水)等。 
避開高溫潮濕場所，避開油，灰塵，鐵粉多的場

所。 

在動態煞車動作狀態下，以外力驅動馬達。 
檢查動作模式，使用狀況，作業狀況，停止在此

環境下使用。 
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故障排除 (轉數上升不到設定速度，旋轉移動量過大或過小) 

 

 

 

 

故障排除(參數回復為設定前的數值) 

 

 

 

分類 原因 處理 

參數 速度指令輸入增益設定錯誤。 
檢查速度指令輸入增益 Pr3.02 的設定為 500 時 

是否與 3000r/min/6V 有關係。 

調整 

位置增益低。 
設定位置增益 Pr1.00，Pr1.05 的設定值在 

1000 左右。 

分倍頻不當。 

設定第一指令分倍頻分子 Pr0.09，馬達旋轉一圈

的輸出脈衝數 Pr0.11。指令分倍頻分母 Pr0.10

為正確數值。 

分類 原因 處理 

參數 
在切斷驅動器電源前，未將參數寫入

EEPROM中。 
請參考 EEPROM的寫入篇。 
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