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型号

制造编号

毛重、净重

 A  B B ** 

1-6 7 8-10 11 12 13-14 

[1-6]产品系列 

JDSCP6 ： 

系列单轴脉冲型 

 

 

[7]电压等级 

A：AC 220V 

[8-10]   持续运行电流（直线型）  

              3D2：3.2A  

              5D8：5.8A  

 

 

[11]控制类型 

B：预留 

G：通用型 

[12]编码器接口类型 

B：   标准接口 

其他：定制接口 

[13-14]特殊规格 

L*：  直线型 

其他：旋转型 

JDSCP6A3D2BB**

JDSCP6 3D2

/峰值电流9.6A

/峰值电流15A
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前面板

充电指示灯

连接器CN1：功能IO连接器

连接器CN2：编码器连接器

电源输入端子

再生电阻连接端子

电机连接端子

连接器CN4：通信连接器

连接器CN3：USB连接器

灯带

连接器CN5：龙门同步连接器
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30

30

1~2

1~2
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P

L1

L2

V

W

外接
制动电阻

Ω6高性能控制器

U

IGBT驱动

上位机USB有线调试

上位机WiFi无线调试

RS485 Modbus

B

电流采样

脉冲指令

模拟量指令

IO信号

报警信号

动态制动

龙门专用接口

操作面板

CN2

CN1

CN3

CN4

CN5

电压监测 能耗制动

编码器

1.4
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底座安装型（背面安装）

请使用0.7~0.8N m范围内的转矩
紧固地线端子（M4螺钉）
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风扇 风扇

100mm以上

100mm以上

40mm
以上

10mm
以上

控制柜体内

驱动器内置冷却风扇的方向

10mm

以上

10mm

以上

40mm
以上



 

 

 

√ − ÷ 30
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JDSCP6A3D2GBL JDSCP6A5D8GBL

1.6
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断路器
噪音滤波器

电源
磁环

驱动器

CNA
L1
L2

                         

地线（PE）

M

CN2

磁环

磁环

伺服驱动器控制柜安装示意图

电机

ENC 编码器
浪涌

吸收器

CNA
U
V
W                     

CN1

控制器

隔离型接口用
电源

单点接地

◆ 

◆ 

◆ 

◆ 
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L1

L2

伺服驱动器
紧贴绑线

捆绑
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1
2

3
4E

电源滤波器
AC输入 AC输出

分离输入输出

地线

电源滤波器的效果不明显

1
2

3
4E

电源滤波器
AC输入

地线

AC输出

输入、输出电缆请勿捆绑在一起。
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CN2

噪声滤波器

L1

外置制动电阻

P

B

PE

SIGRINER   220V
单轴伺服驱动器 U

V

W

PE

31 ALM+
32 ALM-

+24V

M

编码器

U

V

W

PE

电源单相交流220V
（-15%~+10%，50/60Hz）

非熔丝断路器：用于保护电源线，出现过流时切断电源
噪声滤波器：防止来自电源线外部的噪声和降低来自其他驱动器的噪声干扰
电磁接触器：打开/关闭伺服电源，使用时请安装浪涌抑制器

外置制动电阻：制动力不足时，请使用外部制动电阻，连
接在P和B之间

L2

电机
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PE
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PE
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123161718

192021343536
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123567

8910121314

𝐸𝑋𝐴

𝐸𝑋𝐵

𝐸𝑋𝑍
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𝑃𝑆

A1 A2 A3 A4 A5 A6 A7 A8 A9 A10 A11 A12

B12 B11 B10 B9 B8 B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1

USB Type-C
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12345678

CN4

12345678

CN5
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型号：CAN-AMP-120R

CNA

L1

L2

P

B

U

V

W
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◼ 

内部控制电源

OFF

 

电源（L1,L2)

伺服准备输出

（S-RDY)

约100~300ms

 

CPU动作

OFF

伺服使能开启输入

（SRV-ON)

动态制动器

伺服接通状态输出 *4

（SRV-ST)

电机通电

外部制动器解除输出
(BRK-OFF)

位置  速度  转矩指令

复位

约2s

约1.5s

初始化   

ON

确立

通常动作

  

10ms以上

输出晶体管截至
输出晶体管导通

0s以上

输入耦合器OFF输入耦合器OFF
输入耦合器ON

输入耦合器OFF

动作

约2ms

解除

约25ms

输出晶体管截止

未通电

约60ms

通电

输出晶体管截止（制动器动作）
输出晶体管导通（制动器解除）

约4ms

无指令
100ms以上  有指令



 

35 

 

①

② 

③ 

④

◼ 

异常正常

输出晶体管导通 输出晶体管截止

解除 动作 *2

通电 未通电

输出晶体管导通 
（准备）

输出晶体管截止（未准备）

输出晶体管导通
（未警报）

输出晶体管导通
（制动器解除）

输出晶体管截止（制动器动作）

输出晶体管导通
（制动器解除）

输出晶体管截止
（警报）

电机旋转速度
Pr4.39的设定值

Pr4.39的设定值
电机旋转速度

t1 *1

t1 *1 动作 截止
Pr4.39的

设定值较快时

Pr4.38的
设定值较快时 

Pr4.38的设定值

0.5~5ms

是否有异常发生

伺服接通状态输出 *3

(SRV-ST)

动态制动器

电机通电状态

伺服准备输出
(S-RDY)

伺服警报输出
(ALM)

外部制动器解除输出
(BRK-OFF)

Pr4.38的设定值
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◼ 

异常正常

输出晶体管导通 输出晶体管截止

解除 动作 *2

通电 未通电

输出晶体管导通 
（准备）

输出晶体管截止（未准备）

输出晶体管导通
（未警报）

输出晶体管导通
（制动器解除）

输出晶体管截止（制动器动作）

输出晶体管导通
（制动器解除）

输出晶体管截止
（警报）

电机旋转速度
Pr4.39的设定值

Pr4.39的设定值
电机旋转速度

t1 *1

t1 *1

Pr4.39的
设定值较快时

Pr4.38的
设定值较快时 

Pr4.38的设定值

0.5~5ms

是否有异常发生

伺服接通状态输出 *3

(SRV-ST)

动态制动器

电机通电状态

伺服准备输出
(S-RDY)

伺服警报输出
(ALM)

外部制动器解除输出
(BRK-OFF)

Pr4.38的设定值

输出晶体管截止（制动器动作）

Pr6.14的设定值
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◼ 

◼ 

输入耦合器
OFF

输入耦合器
OFF

输入耦合器ON

动作 解除

通电

输出晶体管截止
（制动器动作）

输出晶体管截止
（未准备）

输出晶体管截止
（警报）

不可输入 可输入

输出晶体管导通
准备

输出晶体管导通
（制动器解除）

约2ms

约25ms

约60ms

约4ms

100ms以上

动态制动器

伺服接通状态输出 *2

(SRV-ST)

电机通电状态

外部制动器解除输出
(BRK-OFF)

伺服准备输出
(S-RDY)

伺服警报输出
(ALM)

位置·速度·转矩指令

报警清除输入
(A-CLR)

输出晶体管导通
（未警报）

未通电

 120 ms以上 *1
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◼ 

输入耦合器
OFF

输入耦合器
OFF

输入耦合器ON伺服使能开启输入
(SRV-ON)

动态制动器

伺服接通状态输出 *4
(SRV-ST)

电机通电状态

外部制动器解除输出
(BRK-OFF)

动作 *2动作 *3 解除

输出晶体管截止 输出晶体管截止输出晶体管导通

未通电 通电 未通电

输出晶体管截止
（制动器动作） 输出晶体管导通

（制动器解除）

输出晶体管截止
（制动器动作）

约2ms

约23ms

约4ms

约60ms

1~6ms

t1 *1
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输入耦合器
OFF

输入耦合器
OFF

输入耦合器ON
伺服使能开启输入
(SRV-ON)

动态制动器

伺服接通状态输出 *6

(SRV-ST)

电机通电状态

外部制动器解除输出
(BRK-OFF）

电机旋转速度

电机旋转速度约30 r/
min以下时伺服不开启。 电机旋转速度

Pr4.39的设定值

输出Tr OFF
（制动器动作）

输出晶体管导通
（制动器解除）

动作 *3
解除 动作 *3

输出晶体管截止 输出晶体管导通 输出晶体管截止

未通电 通电 未通电 *5

输出晶体管截止
（制动器动作） 输出晶体管导通

（制动器解除）

输出晶体管截止
（制动器解除）

Pr4.38的设定值

伺服使能有效

约30 r/min

电机旋转速度
电机旋转速度
Pr4.39的设定值

Pr4.38的设定值

旋转速度下降
至Pr4.39设定
值以下所花费

的时间较短时

Pr4.38的
所设定的时间

相对较短时 

t1 *1

1-5ms
*4

约23ms

约60ms

约4ms

t1 *1

伺服使能开启时 伺服使能关闭时
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显示用LED(6位)
错误发生时，全部的LED闪烁，
切换成错误显示画面。
警告发生时全部的LED慢慢闪烁

在各模式例的显示变换、数据变换、参
数等的选择、动作执行。
(对闪烁小数点显示的位数有效)
按    键，数值增加，
按    键，数值减少。

向数据变更位数的上位移动

设置键(通常有效)
切换选择状态和执行状态

模式切换键(选择显示时有效)
切换4种类型的模式。
(1)监视器模式
(2)参数设定模式
(3)EEPROM写入模式
(4)辅助功能模式

◼ 

约2秒 0.6秒 0.6秒 

                      LED初始显示
(由参数Pr5.28的值决定LED的初始状态显示.)
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约0.8秒 0.3秒 

重复(连续发生时)
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(模式切换键)

(模式切换键)
 

 

LED初始显示 

选择状态

(设置键)

监视器
模式

(模式切换键)

参数设
定模式

EEPROM
写入模式

辅助功能
模式

(模式切换键)
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·报警消除

·自动零漂调整(AI1~3)

·电机试运行(JOG)

·参数的详情。

·绝对式编码器的清除

·参数初始化

·前面板锁定解除

实时显示

(设置键)

(设置键)

(设置键)

(设置键)

 
 

 

·电池更新
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选择状态

执行状态
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电机速度

转矩指令

厂家使用

控制模式

输入输出
信号状态

模拟输入数值

错误原因、履历

警告编号

再生电阻负载率

过负载率

惯量比

不旋转原因

绝对式编码器数据

编码器通信异常次数监视器

显示通信用轴编号

编码器位置偏差（编码器单位）

厂家使用

厂家使用

PN间电压

软件版本

驱动器序列号

输入输出信号变化次数显示

绝对式外部位移传感器位置

电机序列号

累积工作时间

电机自动识别功能

温度信息

安全功能状态监视器

电机消耗电力

厂家使用

厂家使用

厂家使用

厂家使用

监视器模式 选择状态

显示例 内容 显示例 内容

返回指令位置偏差

(模式键)

S

执行
状态

参数设定模式 选择状态

M (模式键)

位置指令偏差

位置指令速度

速冻控制指令

反馈脉冲总和

指令脉冲总和
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 按 键，切换低位(L)·高位(H)。

位置指令偏差
  低位

  高位

下述例子中，位置指令偏差=10339025

 

显示电机速度[r/min]

显示位置指令速度[r/min]

显示速度控制指令[r/min]

显示转矩指令[％]
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反馈脉冲总和
  低位

  高位

HL

指令脉冲总和
  低位

  高位

HL

  位置控制模式

  速度控制模式

  转矩控制模式

  全闭环控制模式
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  有效＊1

  无效＊1

PIN编号
  输入信号

  输出信号

·通过       键，移动闪烁的小数点。 

(小数点左侧：选择PIN No.)

 

(小数点左侧：选择输入/输出PIN No.)

·通过           键，切换输入/输出
 

 

 

 

 按           键，选择想要监视的PIN No.。
 

 

(输入输出PIN最低位No.)

(输入输出PIN最高位No.)

*1  输入信号的情况  有效：输入信号光电耦合器ON
                    无效：输入信号光电耦合器OFF
    输出信号的情况  有效：输出三极管ON
                    无效：输出三极管OFF
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输入电压值[V]
输入信号

按               键，选择想要监视的信号No.。

 

 

(模拟输入1值 单位[V])

(模拟输入3值 单位[V])

(模拟输入2值 单位[V])

显示偏移修正后的值。



错误码No.(未发生时                 )

  正在发生的错误

  历史记录13(最旧历史记录)

  历史记录0(最新历史记录)

·可以参考包含正在发生的14次的
错误因素。
按          键，选择想要的历史记录  
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按      键， 显示警告的发生状况

  警告未发生状态

  显示优先度高的警告

  

警告编号

  

因素型号控制模式

  位置控制

  速度控制

  转矩控制
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输入输出信号变化次数(该信号无效)
PIN编号

  输入信号
  输出信号

·通过       键移动闪烁的小数点   

(小数点左侧:PIN No.选择)

 

(小数点左侧:输入/输出PIN No.选择)

·按           键，切换输入/输出
 

 

按        键，选择想要显示PIN No.的变化次数。

 

 

 

 

(输入输出PIN最低位No.)

(输入输出PIN最高位No.)
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编码器数据

  单圈数据·低位(L)

  单圈数据·高位(H)

  多圈数据

按         键，选择想要显示的数据。
 

 

 

 

 

 

通信异常次数

  编码器

按下          键，切换编码器和外部位移传感器。
 

 

 

 

显示Pr5.31[轴编号]的设定值

编码器位置偏差[ 编码器单位]

  低位(L ) 

  高位(H ) 

按    键， 切换低位(L) · 高位(H) 。 
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显示PN间的电压[V]。(仅供参考，不作为测量仪器。)

显示驱动器的CPU1的软件版本

 

 

 

 

显示驱动器的CPU2的软件版本(例：Ver1.00的情况)

显示厂家使用。

驱动器序列号

  驱动器序列号·低位(L)

  驱动器序列号·高位(H)

按下          键，切换低位(L)·高位(H)。
 

 

例)序列号P15040001N的情况
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电机序列号

  电机序列号·低位(L)

  电机序列号·高位(H)

例)序列号15040001N的情况

按下         键，切换低位(L)·高位(H)。
 

 

 

 

  自动识别有效

  自动识别无效
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：Safety状态

：伺服使能关闭状态

：警告状态

：伺服使能开启状态

闪烁显示  通常变化的可能

ON:点灯亮

OFF:点灯灭

伺服准备状态

按下          键切换想要的监视器
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

显示厂家使用

  输入光电耦合器OFF        输入光电耦合器ON  

  输入光电耦合器OFF       输入光电耦合器ON  

  输入光电耦合器OFF        输入光电耦合器ON  

*

*

*

  

*

*

*

*

*
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参数No.(10进制)
分类

      在这一位显示的参数，变更后将内容
写入EEPROM,断电重启后才有效。

  按        键选择参数No.。

按      键，可将闪烁的小数点移动到高位，可以
变更此数值。

 

*

*

*

按     键，可将闪烁的小数点移动到高位，可
以变更此数值。

 

*
可变更显示闪烁小
数点的位。

参数的数值

按       键，变更参数的数值。
(按    键，增加数值。按     键，减少数值 )

  

  

按      键，可将闪烁的小数点移动到高位，且
可变更此位的数值。

长按     键，可更新驱动器内部的参数值。
(仅用        变更的情况下无法体现参数值)
此时，Pr6.17「前面板参数写入选择」=1时,可
自动写入EEPROM。
 (但是，E11.0「控制电源电压不足保护」发生 
时不可写入EEPROM。)
Pr6.17=0时，根据EEPROM写入模式写入
EPPROM。

需要取消使用       的变更时，勿按       ， 
须按 ，不更新驱动器内部的参数值，返 回
参数编号显示画面。

   
变更参数值，按    后，此内容才能体现到控制 
中。需要变更对电机的运作产生较大影响(特别 
是速度环增益、位置环增益等)的参数类的数值
时，请勿直接变更为大数值，需从小数值逐渐
变大。

须 知

要求

  

 

 
 

 
  

 (模式切换键)

EEPROM写入模式 选择状态

   参数设定模式 选择状态

(模式切换键) 

   监视器模式 选择状态

执行状态

Pr0.00

Pr0.01

Pr0.17

Pr0.18

Pr1.11

·
·
·

Pr0.11

Pr0.01

Pr0.00

(设置键)
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 EEPROM写入模式 选择状态

 
(设置键)

参数写入EEPROM时，按   键切换为执行显
示。

 

写入结果

开始写入

写入发生错误

须 知

需写入重启后才有效的
参数时，写入结束后会
显示      。请切断控
制电源并重启。

执行状态

长按    键，
则会如右图所示增加「   」。

 

 

参数设定模式 选择状态

(模式切换键)

   辅助功能模式 选择状态

(模式切换键)

执行写入时，长按     键，
变换为

 「Start」为瞬间显示，有时可能无法确认。
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选择状态 执行状态

 

开始清除报警

报警清除结束

结束

(设置键) 长按    (约5秒)，
则会变成如左图所示      增加。

 

执行报警清除时，长按    键，
直至显示变为                 。

   

                 

不能清除时，请重启
电源解除错误。

 按      键，
   切换为执行状态。 
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选择状态 执行状态

按      键，
   切换为执行状态。   

自动零漂调整开始

报警清除结束

长按    (约 5秒) ，
如左图所示

     
增加。

 
                    

实行自动零漂调整时，首先把输入指令设定为0V，
然后按   键，直至显示变为

 模拟输入1(AI1)的情况

结束

错误发生(无效的控制模式或
者零漂值超过参数设定范围) 

(设置键)
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试运转结束时，请按S键关闭伺服。 

  配线的检查
　      是否有错误（特别是电源输入和电机输出）
　    有无短路，并确认地线
　     连接部分是否松动

  电源

    电压的确认

    是否为额定电压

  电机的固定

  与机械系统分离

  制动器解除

机械系统

编码器线束

    是否稳定

电源

显示用LED

接地

连接器CN2
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选择状态 执行状态

按      键，
切换为执行状态

 

          

准备阶段2 的伺服使能开启后
按   键正方向旋转，按   键往反方向旋转 ，用Pr6.04

  JOG试运转指令速度   设定的速度旋转。

伺服未准备时或者

已输入SRV-ON信号时

（设置键）
长按    ( 约5秒) ，

则会变成如左图所示     增加 。

 执行电机试运转时 ，长按     键直至显示切为           。

准备阶段2

 

 

准备阶段1

    
或者主电源切断的状态

接着，长按    键，直至显示为 

则会变成如左图的

小数点位置向左移动。

长按   键(约5秒 )，

  

 

 

 

 

 

 

    伺服尚未准备的情况发生错误



 

65 

 

选择状态 执行状态

按 键 ，
   切换为执行状态 。

 

 执行前面板的锁定解除时 ，
   长按     键直至显示切换为           。

长按    (约5秒 ) ，
则如左图所示     增加

。

前面板的锁定解除

前面板的锁定

解除结束

结束

错误发生

 
  

 

(设置键)
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WiFi模块
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 路由器设置界面如下：

2.10 控制模式的概要 
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上位控制器

位置指令
（指令脉冲序列）

CL输入

INH输入

脉冲输出

INP
输出

指令脉冲
输入

指令分倍
频功能

位置指令
滤波器功能

 指令脉冲输入禁止功能

 偏差计数器清零功能

脉冲
再生输出功能

INP
输出功能

位置控制
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上位控制器

模拟
速度指令
-10V~10V

ZEROSPD输入

AT-SPEED输出

V-COIN输出

模拟速度
指令输入处理

零速箝位功能

内部速度
指令设定值

速度达到输出

速度控制

速度一致输出

伺服驱动器
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上位控制器

模拟
转矩指令

AI1,-10V~10V

ZEROSPD输入

AT-SPEED输出

V-COIN输出

模拟转矩
指令输入处理

零速箝位功能

速度限制值
（参数）

速度达到输出

转矩控制

速度一致输出

伺服驱动器
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上位控制器

模拟
转矩指令

AI2,-10V~10V

ZEROSPD输入

AT-SPEED输出

V-COIN输出

模拟转矩
指令输入处理

零速箝位功能

速度限制
输入指令

速度达到输出

转矩控制

速度一致输出

伺服驱动器

速度限制输入
AI1,-10V~10V
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负载

＋

＋

＋

- -

指令脉冲

PULS

SIGN
输入设定

输入选择

方向设定

模式

指令分倍频( 电子齿轮 )

第1分子 第2分子

第3分子

第4分子

分母

0 .08 0 . 09

0 . 10

5 .00

5 . 01

5 . 02

位置指令速度
[rpm]

内部位置指令速度
[rpm]

指令脉冲累积

[指令单位]

增益切换

第2设定

模式

延迟时间

等级

迟滞

切换时间

第3 时间

第3 倍率

6 .05

6 .06

+

-

指令位置偏差

[指令单位]

指令分倍频

(电子齿轮)

逆向转变

脉冲输出

OA

OB

OZ

分子 / 分母

脉冲再生

转一圈

反转

分母

电流控制

响应

设定
6 . 11

转矩指令

[%]

转矩限制

选择

第 1

第 2

5 . 21

0 . 13

5 . 22

陷波滤波器

频率 宽度 深度

第1

第2

第 3

第4

2 . 01 2 . 02 2 .03

2 . 04 2 . 05 2 . 06

2 . 07 2 . 08 2 . 09

2 . 10 2 . 11 2 . 12

转矩滤

波器

第1

第 2

1 . 04

1 . 09

速度控制

比例 积分

第1

第2

惯量比

功能扩展

速度前馈

增益

滤波器

1 . 10

1 . 11

位置控制

第 1

第 2

1 . 00

1 .05

编码器位置偏差
（编码器单位）

反馈脉冲累积
（编码器单位）

电机速度

[ r / min ]

速度控制指令

[ r / min ]

速度检测

1 .01 1 .02

1 .06 1 .07

0 . 04

6 . 10速度反馈

滤波器

第 1

第 2

1 . 03

1 . 08

0 .05

0 . 06

0 .07

0 .11

0 .12

5 .03

平滑滤波器

一次延迟

FIR

2 .22

2 . 23

转
1
圈
脉
冲
数

1.14

1.15

1.18

1.17

1.16

1.19

转矩前馈

增益

滤波器

1.12

1.13

＋

＋

＋

转矩补偿

正向静摩擦补偿 6 . 08

6 . 09

＋

＋

反向静摩擦补偿

粘滞摩擦补偿

重力补偿

6 . 50

6 . 07

第5 2 .24 2 . 25 2 . 26

自适应模式设定 2 . 00

制振功能

频率 阻尼

2 . 01 2 . 02

2 . 04 2 . 05

2 . 07 2 . 08

2 . 10 2 . 11

第1

第2

第3

第4

切换选择 2 . 13

电机

主电源

编码器
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速度控制指令

[ r / min]

 

负载

 

 

 

模拟输入

16 bit A/D
模拟输入校准

零漂

滤波器

缩放

增益

反转

3 .02

3 .03

速度指令选择

内外切换

方向指定 3.01

加速时间

减速时间

速度反馈

滤波器

第1

第2

1.03

1.08

速度控制

第1

第2

惯量比

功能扩展

1.01 1.02

0.04

1.06 1.07

6.10

＋

脉冲输出

OA

OB

OZ

脉冲再生

反转

分子 / 分母

分母

转一圈

反馈脉冲积累
[编码器单位]

电机速度
[RPM]

速度检测

转矩指令

[%]

电流控制

响应

设定
6.11

转矩限制

选择

第 1

第 2 5.22

0.13

5.21

转矩滤波器

第1

第2

1.04

1.09

增益切换

第2设定

模式

延迟时间

等级

迟滞

1 .14

1 . 21

1 .20

1 .22

1 .23

0.11

0.12

5.03

内部速度指令

第1

第2

第3

第4

第5

第6

第7

第8

3.04

3.05

加减速限制

3.12

3.13

3.14

4 .22

4.23

比例 积分

-

22

4

转矩前馈

增益

滤波器

1 . 04

1 . 09

转矩补偿

正向静摩擦补偿 6 . 08

6 . 09反向静摩擦补偿

粘滞摩擦补偿

重力补偿

6 . 50

6 . 07

陷波滤波器

频率 宽度 深度

第1

第 2

第 3

第 4

2 . 01 2 . 02 2 . 03

2 . 04 2 . 05 2 . 06

2 . 07 2 . 08 2 .09

2 . 10 2 . 11 2 . 12

第5 2 . 24 2 . 25 2 . 26

自适应模式设定 2 . 00

S字时间

3.06

3.07

3.08

3.09

3.10

3.11

3.00
＋ ＋

＋

＋

-

电机

主电源

编码器
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AI2 输入电压

[ V ]
 

模拟输入 2

16 bit A / D

AI 2

模拟输入

校准

零漂

滤波器

4 . 25

4 . 26

缩放

增益

反转

3 . 19

3 . 20 转矩指令

选择

指令选择

方向指定

3 . 17

3 . 18

绝对值

符号

模拟输入 1

16 bit A /D

AI 1

模拟输入

校准

滤波器

偏移 4 . 22

4 . 23

AI 1 输入电压

[ V ]

脉冲再生

转1圈

反转

分子 / 分母

分母

 反馈脉冲累积

0 . 11

0 . 12

5 . 03
电流控制

响应

设定
6 . 11

转矩指令

[%]

电机速度

[RPM]

速度检测

5 . 21

0 . 13

5 . 22

缩放

(转矩指令)

增益

反转

缩放

(速度限制)

增益

反转

3 . 02

3 . 03

内部

速度限制

限制值 1

限制值 2

3 .21

3 .22

速度限
制选择

指令选择 3 . 17

3 . 19

3 . 20

速度限制

[RPM]

速度控制

比例 积分 转矩滤波器

第 1

第 2

1 . 04

1 . 09

速度反馈

滤波器

第 1

第 2

惯量比

功能扩展

第 2

第 1 1 . 01 1 . 02

1 . 06 1 . 07

0 . 04

6 . 10

1 . 03

1 . 08

电流控制

选择

第 1

第 2

负载

增益切换

第 2 设定

模式

延迟时间

等级

迟滞

1 .14

1 .24

1 .25

1 .26

1 .27

脉冲输出

OA

OB

OZ

+

-

陷波滤波器
频率 宽度 深度

第1

第2

第 3

第4

2 . 01 2 . 02 2 . 03

2 . 04 2 . 05 2 . 06

2 . 07 2 . 08 2 . 09

2 . 10 2 . 11 2 . 12

第5 2 . 24 2 . 25 2 . 26

自适应模式设定 2 . 00

[编码器单位]

转矩前馈

增益

滤波器

1 . 04

1 . 09

+

+

电机

主电源

编码器
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COM+

SRV-ON

CL

A-CLR

C-MODE

GAIN

VS-SEL1

S-RDY+

S-RDY-

INP+

INP-

ALM+

ALM-

BRKOFF-

TLC

COM-

PULSH1

PULSH2

SIGNH1

SIGNH2

GND

FG
指令脉冲输入B

请使用4Mpulse/s以内的信号

12~24VDC

伺服使能开启输入

偏差计数器清零输入

报警清除输入

控制模式切换输入

增益切换输入

制振控制切换输入

伺服准备输出

伺服报警输出

定位结束输出

外部制动器解除输出

转矩限制输出

9

12

26

29

25

27

35

36

17

18

31

32

33

34

30

19

23

24

21

22

20

外壳

28

OPC1

PULS1

PULS2

SIGN1

SIGN2

GND

指令脉冲输入A
请使用500kpulse/s以内

的信号

OA+

OA-

OB+

OB-

0Z+

OZ-

GND

分
频
器

A相输出

B相输
出

Z相输出

AGND

P-ATL

AGND

SPR
正方向转矩限制输入

0~+10V

负方向转矩限制输入
-10~0V

2.2
K

集电极开路I/F的情况

R

R

220Ω

220Ω

Vdc

Vdc

12V

24V

R的规格

820Ω 1/2W

2KΩ 1/2W

（Vdc-1.5）/（R+220）=10mA

12V、24V电源使用外置电阻的情况

220Ω

220Ω

Vd
c

24V电源使用内置电阻的情况

13

14

15

16

PULS1

PULS2

SIGN1

SIGN2

16

14

11

11

OPC1

PULS2

SIGN2

OPC1

20

16

15

14

11

13

5

6

3

4

2

1

20

7

10

8

8

BRKOFF+
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COM+

SRV-ON

CL

A-CLR

C-MODE

GAIN

VS-SEL1

S-RDY+

S-RDY-

INP+

INP-

ALM+

ALM-

BRKOFF-

TLC

COM-

FG

12~24VDC

伺服使能开启输入

偏差计数器清零输入

报警清除输入

控制模式切换输入

增益切换输入

制振控制切换输入

伺服准备输出

伺服报警输出

定位结束输出

外部制动器解除输出

转矩限制输出

9

12

26

29

25

27

35

36

17

18

31

32

33

34

30

19

28

OA+

OA-

OB+

OB-

0Z+

OZ-

GND

分
频
器

A相输出

B相输出

Z相输出

AGND

P-ATL

AGND

SPR
正方向转矩限制输入

0~+10V

负方向转矩限制输入
-10~0V

5

6

3

4

2

1

20

7

10

8

8

BRKOFF+
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COM+

SRV-ON

CL

A-CLR

C-MODE

GAIN

VS-SEL1

S-RDY+

S-RDY-

INP+

INP-

ALM+

ALM-

BRKOFF-

TLC

COM-

FG

12~24VDC

伺服使能开启输入

偏差计数器清零输入

报警清除输入

控制模式切换输入

增益切换输入

制振控制切换输入

伺服准备输出

伺服报警输出

定位结束输出

外部制动器解除输出

转矩限制输出

9

12

26

29

25

27

35

36

17

18

31

32

33

34

30

1
9

28

OA+

OA-

OB+

OB-

0Z+

OZ-

GND

分
频
器

A相输出

B相输出

Z相输出

AGND

P-ATL

AGND

SPR
转矩指令输入或速度

限制输入0~±10V

5

6

3

4

2

1

20

7

10

8

8

BRKOFF+
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COM+

SRV-ON

CL

A-CLR

C-MODE

GAIN

VS-SEL1

FG

PULS1

PULS2

SIGN1

SIGN2

OZ+

OZ-

S-RDY+

S-RDY-

INP+

INP-

ALM+

ALM-

COM-

PULSH1

PULSH2

SIGNH1

SIGNH2

外
壳

13

14

15

16

1

2

9

12

26

29

25

27

28

35

36

17

18

31

32

19

23

24

21

22

GND20

偏差计数清零输出

偏差计数清零输出

偏差计数清零输出

伺服使能开启输入

计数器清零输入

报警清除输入

控制模式切换输入

增益切换输入

制振控制切换输入

伺服准备输出

定位结束输出

伺服报警输出

指令脉冲输入1

指令方向输入1

 长线驱动器专用脉冲列接口

使用脉冲指令频率数为500k~4Mpulse/s的
情况下，请使用长线驱动器专用脉冲列接口

A1

B1

A2

B2

A4

B3

A7

B7

B4

A5

A1
9

B1
9

A2
0

B2
0

CW指令脉冲输出

CCW指令脉冲输出

原点输入

近原点输入

偏差计数清零输出

外部电源输入

FG

FG

+24V

GND

近原点传感器

CW限位传感器

CCW限位传感器

PLC I/O输入

GND +24V

DC24V电源

根据机器的不同，屏
蔽线的处理也不同

PLC I/O
输入

PLC I/O
输入

连接时请务必使用双绞线电缆
上位控制器的内部电路可能会有变更，最新信息
请向上位控制器厂商确认

驱动器

Ω6-CP系列

控制器

SC30-A3H3
（STEP制造）
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12~24VDC

COM+

3.3K

9

继电器
SRV-ON等

12~24VDC

COM+

3.3K

9

SRV-ON等

DCV DCV

1.5
10

220

DCV
mA

R

−
=

+
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14

13

15

16

PULS1

PULS2

SIGN1

SIGN2

20

1

14

13

15

16

PULS1

PULS2

SIGN1

SIGN2

20

2

Vdc

R

R

300Ω

300Ω

14

11

11

16

OPC1

PULS
2

OPC1

SIGN2

20

3

24VDC

2.2K

2.2K

300Ω

300Ω

 配线长度，请控制在1m以内

最大输入电压DC24V，额定电流10mA

使用开路集电极时，推荐设定Pr0.05=2
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A

B

 
相

相

B相比A相快90°

1t 1t

1t 1t

A

B

B相比A相慢90°

相

相

1t 1t

1t 1t
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t3

t2 t2

t2 t2

 

 

“H”
“L”

t4 t5 t4 t5

t6 t6 t6 t6

B

A

°

相

相

t1t1 t1

t1 t1

B相比A相慢90

A相

B相

B相比A相快90°

t1 t1

t1 t1

t3

t2 t2

t2 t2

 

“H”
“L”

t4 t5 t5t4

t6 t6 t6 t6
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〜 〜
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〜 〜

〜
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00 03 03 03 h

197379

转为10进制

位置控制

速度控制

转矩控制

（伺服使能输入：常开）

（伺服使能输入：常开）

（伺服使能输入：常开）

(16进制)

00 93 92 04 h

9671172

转为10进制

位置控制

速度控制

转矩控制

（报警清除：常开）

（速度指令符号输入：常闭）

（转矩指令符号输入输入：常闭）

(16进制)
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00 01 01 01 h

65793

转为10进制

位置控制

速度控制

转矩控制

（伺服报警输出）

（伺服报警输出）

（伺服报警输出）

(16进制)
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00 0A 0F 0B h

659211

转为10进制

位置控制

速度控制

转矩控制

(位置指令有无输出)

(速度指令有无输出)

(警告输出2)

(16进制)
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试运转结束时，请按S键关闭伺服。 

  配线的检查
　      是否有错误（特别是电源输入和电机输出）
　    有无短路，并确认地线
　     连接部分是否松动

  电源

    电压的确认

    是否为额定电压

  电机的固定

  与机械系统分离

  制动器解除

机械系统

编码器线束

    是否稳定

电源

显示用LED

接地

连接器CN2
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VDC

220Ω

220Ω

PULS2

PULS1

SING1

SIGN2

13

14

15

16

24
VDC

220Ω

220Ω

PULS2

+24V

+24V

SIGN2

11

14

11

16

VDC

12V

24V

R的规格

820Ω 1/2W

2KΩ 1/2W

（VDC）/（R+220）=10mA

12V、24V电源使用内置电阻的情况12V、24V电源使用外置电阻的情况

2KΩ

2KΩ

2KΩ

2KΩ

OPC1

OPC1
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COM+

SRV-ON

VS-SEL1

COM-

9

12

19

27

SPR

AGND

10VD
C

7

8

VS-SEL1的开关
关闭则运转，打开则停止

两个方向（正/负）时，
使用两极性电源

单方向运转时
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105 

 

COM+

SRV-ON

9

12

19
12~24VDC

TRQR

AGND
10VDC

7

8

两个方向（正/负）时，
使用两极性电源

单方向运转时

COM-
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232 / 40000
232 /10000
232 / 5000
232 / 2000

232 / 20000
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安装调试软件Ω Master

可从本公司主页下载安装使用
连接CN3（USBType-C）
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负方向
(CW)

正方向
(CCW)

闭
开开

第1 第2 第1

10ms以上 10ms以上

C-MODE
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0· 1---- 11-13 --------------- 30· 31

响应性低 高

低 机械刚性 高

伺服刚性低 高
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实时自动调整有效时，实时推定惯量比，约每 30 分钟在 EEPROM 保存一次。 
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A

B

 
相

相

B相比A相快90°

1t 1t

1t 1t

A

B

B相比A相慢90°

相

相

1t 1t

1t 1t

t3

t2 t2

t2 t2

 

 

“H”
“L”

t4 t5 t4 t5

t6 t6 t6 t6

B

A

°

相

相

t1t1 t1

t1 t1

B相比A相慢90

A相

B相

B相比A相快90°

t1 t1

t1 t1

t3

t2 t2

t2 t2

 

“H”
“L”

t4 t5 t5t4

t6 t6 t6 t6
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编码器分辨率

【Pr0.08设定值】

指令脉
冲输入 位置指令

编码器分辨率

【Pr0.10设定值】

指令脉
冲输入 位置指令
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【Pr0.09设定值】

【Pr0.10设定值】

指令脉
冲输入 位置指令

A相

B相

A相

B相

A相

B相

A相

B相
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位置偏差[指令单位] ＝ 指令速度[指令单位/s]/ 位置环增益 
[1/s]

×（100－速度前馈增益[%]）/100
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* 
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 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
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第1第1 第2

位置增益
切换时间[ms]
(Pr1.19)

第2(Pr1.05)

第1(Pr1.00)

切换结果
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 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
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 

 

 

 
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时间

速度[r/min]

Vc

Vc×0.632*1

Vc×0.368*1

 指令平滑滤波器
设定时间[ms]

(Pr2.22×0.1 ms)

滤波器切换
等待时间＊2滤波后的位置指令

滤波前
的位置指令
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时间

速度[r/min]

Vc

指令FIR滤波器
设定时间[ms]

(Pr2.23×0.1 ms)＊1

滤波器切换
等待时间＊2滤波后的位置指令

滤波前
的位置指令
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指令输入电压（V）
2 4 6 8 10

-6-10

负方向

正方向

3000

-3000

速度（r/min）

出厂时设定的斜率
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梯形输入的速度指令
 
加减速处理后的

速度指令

时间
Pr3.12*1 ms Pr3.13*1 ms

速度[r/min]

1000r/min
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ta = Vc/1000×Pr3.12×1 ms
td = Vc/1000×Pr3.13×1 ms

ts = Pr3.14×1 ms
＊ 请使用ta/2>ts、td/2>ts的设定。

tsts

ts ts

ta td

速度[r/min]

目标速度(Vc)

时间

 加减速处理后的
 速度指令
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 

 

指令输入电压

负方向

正方向

2 4 6 8 10V

-6-10 -2-4-8

-100

-200

-300[%]

100

200

300[%]

出厂时设定

额定转矩

转矩
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* 
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指令分倍
频处理

位置指令
滤波器

位置控制

 
位置指令速度

[r/min]

 
内部位置指令速度

[r/min]

+

-

 编码器反馈

  
指令脉冲

输入

指令
分倍频

位置指令   
滤波器

位置控制

 编码器位置偏差(编码器单位)

+
-

 编码器反馈

  
指令脉
冲输入

指令分倍频
逆向变换

+

-

  
位置指令偏差(指令单位)
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速度

 (Pr4.34＋10) r/min

 (Pr4.34-10) r/min

ZSP

负方向

开启

正方向

时间

Pr4.35＊1

「速度一致宽度」

  Pr4.35＊1

「速度一致宽度」

  Pr4.35＊1

「速度一致宽度」

电机速度

加减速处理后的速度指令

速度指令
速度[r/min]

速度一致输出
V-COIN ON OFF ON OFF

OFFON ON

电机速度

时间

速度[r/min]

 Pr4.36+10

 Pr4.36-10

 -(Pr4.36-10)

 -(Pr4.36+10)

 速度达到输出
AT-SPEED OFF



 

153 

 

 

开启 关闭

解除 保持
tb

解除 保持

通电
未通电

SRV - ON

BRK - OFF

 
实际的制动器

电机通电状态

Pr4.37
 

Pr4.39的

设定速度

开启 关闭

tb

解除 保持

通电 未通电

SRV- ON

BRK- OFF

电机速度

 

电机通电状态
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电源接通

Pr5.28的设定值

初始化处理中(约2秒)闪烁。
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序号 

Pr6.47 

名称 功能扩展设定 2 设定生效 再次通电 数据范围 0~32768 

可访问性 RW 单位 - 相关模式 ALL 出厂设定 1 

各功能用 bit 单位进行设定。 

 功能 
设定值 

0 1 

Bit0 2 自由度控制模式 无效 有效 

*最低位 bit 为 bit0 

 

序号 

Pr6.48 

名称 调整滤波器 设定生效 立即生效 数据范围 0~2000 

可访问性 RW 单位 0.1ms 相关模式 ALL 出厂设定 12 

设定 2 自由度控制的调整滤波器的常数。 
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OFF OFF
ON

转矩

转矩限制

转矩指令

转矩限制中信号输出
（TLC）

报警输出
（ALM）

报警
未发生

Pr6.57设定值ms未满 Pr6.57设定值ms

转矩饱和状态未持续在
Pr6.57设定值ms之间时，

不发生Err16.1，
计数被清零。

转矩饱和状态持续在
Pr6.57设定值以上时，

发生Err16.1。

Err6.1发生

时间

OFF
ON
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176 

 



 

177 

 



 

178 

 



 

179 
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0

-2000

+2000

[r/min]

0.0 125 250 375

增益设定：高

0

-2000

+2000

[r/min]

0.0 125 250 375

增益设定：低

指令速度
电机实际速

度

0

-2000

+2000

[r/min]

0.0 125 250 375

增益设定：高+前馈设定

位置环增益                    ：20.0
速度环增益                    ：100.0
速度环积分时间常数  ：50.0
速度前馈                        ：0
惯量比                             ：100

位置环增益                    ：100.0
速度环增益                    ：50.0
速度环积分时间常数  ：50.0
速度前馈                        ：0
惯量比                            ：100

位置环增益                    ：100.0
速度环增益                    ：50.0
速度环积分时间常数  ：50.0
速度前馈                        ：50.0
惯量比                             ：100

调整开始

进行
完全自整定

整定出增益及
惯量比等参数

满足

设备运行要求？

调整结束 请与本公司商谈

满足

设备运行要求？

手动增益调整

根据波形调整
合适的参数

否

是 是

否
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182 

 

位置/速度
指令

陷波
滤波器

转矩指令
生成

电流
控制

负载特性推定

共振频率测定

电机

位置/速度
指令

基本增益
自动设定 电机

电流

自适应
处理

摩擦转矩
补偿 转矩

指令

伺服驱动器
编码器

速度大于 250rpm，加速度不小于 1000rpm/s，负载惯量和转矩缓慢变化。
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1-2s
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可以消失
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位置/速度
指令

陷波
滤波器

电流
控制

共振频率推断

电机

位置/速度
指令

电机
电流

滤波器
自动调整 转矩

指令

伺服驱动器

编码器
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安装调试软件Ω Master

可从本公司主页下载安装使用
连接CN3（USBType-C）
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指令速度

动作

状态

增益

停止
（伺服锁定）

驱动 停止
（伺服锁定）

时间

低增益
（第1增益）

1ms 2ms

高低增益
（第2增益）

低增益
（第1增益）

增益下降，振动
抑制
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迟滞
（Pr1.18，1.23，1.27）

H

L等级
（Pr1.17，Pr1.22，Pr1.26）

0
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图D
速度N

等级

偏差脉冲

第1
延迟

第1

图C

等级

电机速度或
指令速度S

第1

延迟

第1

第2增益

第2增益

图A
速度N

第1第1增益

等级

切换等级

切换等级

第1 第2 第2

图B
指令速度S

第1第1增益

等级

第1 第2第2

延迟

 S

图E
指令速度S

延迟

第1

第2增益

第1

图F
速度N

COIN

第1
延迟

第1

第2增益

图G

停止时

第1增益

动作时

第1增益 第1增益

整定时 停止附近

仅速度积分为第2增益
其它为第1增益

有指令脉冲
无指令脉冲

×Pr1.16延迟时间 |实际速度|<Pr1.17等级

|实际速度|<(Pr1.17等级-Pr1.18迟滞)

|实际速度|<(Pr1.17等级-Pr1.18迟滞)
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共振时的机械特性

增益

共振

反共振

陷波滤波器的特性 频率

增益

陷波

频率

转矩指令

自动追踪频率

宽度

频率

宽度

深
度

频率

滤波器后的
转矩指令

第1陷波滤波器自适应滤波器 第2~5陷波滤波器

瞬间抑制共振点

可以从自适应滤波
器向第1陷波滤波器

拷贝

可以调整频率、宽
度、深度(参照P.5-

211)

适应设备示例

增益 增益 增益

频率
频率 频率

拥有多个共振点的设备
设备的个体差异以及时间变化

等而产生共振点变化的设备

相应速度

速度相应附近拥有
小峰值的设备

自适应滤波器有效 自适应滤波器、陷波滤波器 深度调整有效
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机台

尖端振动

自动或手动
观测振动频率

移动

电机驱动器设置尖端振动频率

可编程控制器

移动体

制振
滤波器

位置/速度
控制

电流
控制

电机 负载

编码
器

位置指令
转矩
指令

电机
电流

驱动器
电机位置
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指令速度

位置偏差

计算振动频率
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位置偏差

电机速度

指令速度

速度FF增益

0[%]

50[%]

80[%]
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位置指令速度[r/min]

第2增益

Pr1.05～1.09

第3增益 第1增益

Pr1.00～1.04

Pr6.05 X 
0.1ms

[第3增益区间]
位置环增益＝Pr1.00×Pr6.06/100
速度比例增益＝Pr1.01×Pr6.06/100
速度积分时间常数、速度检出滤波器、
转矩滤波器仍使用第1增益。
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说明 图示 

清空所有回零模式参数，关闭回零功能 无 

情况一：负载不在负限位开关位置 

回零步骤： 

1.负方向运行到负限位开关减速停； 

2.到负限位后，正方向到离开正限位开关，寻找第

一个 Z 信号减速停； 

3.运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况二：负载在负限位开关位置 

1.正方向到离开正限位开关，寻找第一个 Z 信号减

速停； 

2.运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

 

Z信号

负限位开关

1

1
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情况一：负载不在正限位开关位置 

回零步骤： 

1.正方向运行到正限位开关减速停； 

2.到正限位后，负方向离开正限位，寻找第一个 Z 信号

减速停； 

3.运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况二：负载在正限位开关位置 

1.负方向离开正限位后，寻找第一个 Z 信号减速停； 

2. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

Z信号

正限位开关

2

2

 

如图所示，该模式有两种情况： 

情况一：负载不在正方向原点开关位置 

回零步骤： 

1.正方向运行到原点开关后减速停； 

2.负方向运行离开原点开关，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3.运行至 Z 位置，并将此位置作为零点。 

情况二：负载在正方向原点开关位置 

回零步骤： 

1. 负方向运行到离开原点开关，碰到第 1 个 Z 信号减速停止； 

2.运行至 Z 位置，并将此位置作为零点。 

Z信号

原点开关

3

3
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如图所示，该模式有两种情况： 

情况一：负载不在正方向原点开关位置 

回零步骤： 

1.正方向运行到原点开关后减速停； 

2.正方向运行，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3.运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况二：负载在正方向原点开关位置 

回零步骤： 

1. 负方向运行到离开原点开关后减速停； 

2.正方向运行到原点开关，继续运行碰到第 1 个 Z 信号减速

停； 

3.运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

Z信号

原点开关

4

4
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如图所示，该模式有两种情况： 

情况一：负载不在负方向原点开关位置 

回零步骤： 

1. 负方向运行到原点开关后减速停； 

2.正方向运行离开原点开关，碰到第 1 个 Z 信号减

速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况二：负载在负方向原点开关位置 

回零步骤： 

1.正方向运行到离开原点开关，碰到第 1 个 Z 信号

减速停止； 

2.运行至 Z 位置，并将此位置作为零点。 

Z信号

原点开关

5

5

 

如图所示，该模式有两种情况： 

情况一：负载不在负方向原点开关位置 

回零步骤： 

1.负方向运行到原点开关后减速停； 

2.负方向运行，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3.运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况二：负载在负方向原点开关位置 

回零步骤： 

1. 正方向运行到离开原点开关后减速停； 

2.负方向运行到原点开关，继续运行碰到第 1 个

Z 信号减速停； 

3.运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

Z信号

原点开关

6

6
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如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关负方向位置 

1.正方向运行到原点开关后减速停； 

2. 负方向离开原点开关，碰到第 1 个 Z 信号减速

停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1.负方向运行到离开原点开关减速停，负方向碰到

第 1 个 Z 信号减速停； 

2. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关正方向位置 

1.正方向运行到正限位开关后减速停； 

2.负方向运行到离开原点开关，碰到第 1 个 Z 信号

减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

Z信号

原点开关

正限位开关

7

7

7

 

如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关负方向位置 

1.正方向运行到接触原点开关后减速停； 

2.正方向运行，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1.负方向运行到离开原点开关减速停； 

2. 正方向运行到接触原点开关后，碰到第 1 个 Z

信号减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关正方向位置 

1.正方向运行到正限位开关后减速停； 

2.负方向运行到离开原点开关后减速停； 

3. 正方向运行到接触原点开关，碰到第 1 个 Z 信

号减速停； 

4. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

Z信号

原点开关

正限位开关

8

8

8
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如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关负方向位置 

1.正方向运行到离开原点开关后减速停； 

2.负方向运行接触原点开关后，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1.正方向运行到离开原点开关后减速停； 

2.负方向运行接触原点开关后，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关正方向位置 

1.正方向运行到正限位开关，负方向运行到接触原点开关

后减速停； 

2.负方向运行，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

Z信号

原点开关

正限位开关

9

9

9

 

如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关负方向位置 

1.正方向运行到离开原点开关后减速停； 

2.正方向运行，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1.正方向运行到离开原点开关后减速停； 

2.正方向运行，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关正方向位置 

1.正方向运行到正限位开关后减速停； 

2.负方向运行到接触原点开关后减速停； 

3. 正方向运行到离开原点开关，碰到第 1 个 Z

信号减速停； 

4. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

Z信号

原点开关

正限位开关

10

10

10
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如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关正方向位置 

1.负方向运行到原点开关后减速停； 

2.正方向离开原点开关，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1.正方向运行到离开原点开关减速停，正方向碰到

第 1 个 Z 信号减速停； 

2. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关负方向位置 

1.负方向运行到负限位开关后减速停； 

2.正方向运行到离开原点开关，碰到第 1 个 Z 信号减

速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

Z信号

原点开关

负限位开关

11

11

11

 

如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关正方向位置 

1.负方向运行到接触原点开关后减速停； 

2.负方向运行，碰到第 1 个 Z 信号减速停；  

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1.正方向运行到离开原点开关减速停； 

2.负方向接触原点开关，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关负方向位置 

1.负方向运行到负限位开关后减速停； 

2.正方向运行到离开原点开关后减速停； 

3. 负方向运行到接触原点开关，碰到第 1 个 Z 信号

减速停； 

4. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

Z信号

原点开关

负限位开关

12

12

12
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如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关正方向位置 

1.负方向运行到离开原点开关后减速停； 

2.正方向运行接触原点开关后，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1. 负方向运行到离开原点开关后减速停； 

2. 正方向运行接触原点开关后，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关负方向位置 

1.负方向运行到负限位开关；正方向运行到接触原点开

关后减速停； 

2.正方向运行，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

Z信号

原点开关

负限位开关

13

13

13

 

如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关正方向位置 

1.负方向运行到离开原点开关后减速停； 

2.负方向运行，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1.负方向运行到离开原点开关后减速停； 

2.负方向运行，碰到第 1 个 Z 信号减速停； 

3. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关负方向位置 

1.负方向运行到负限位开关后减速停； 

2.正方向运行到接触原点开关后减速停； 

3. 负方向运行到离开原点开关，碰到第 1 个 Z 信号减速

停； 

4. 运行至 Z 信号位置，并将此位置作为零点。 

Z信号

原点开关

负限位开关

14

14

14
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如图所示，该模式有两种情况： 

情况一：负载不在负限位开关位置 

1.负方向运行到负限位开关后减速停； 

2.正方向运行到离开限位开关位置减速停； 

3.将此位置作为零点。 

情况二：负载在负限位开关位置 

1.正方向运行到离开限位开关位置减速停； 

2.将此位置作为零点。 
负限位开关

17

17

 

如图所示，该模式有两种情况： 

情况一：负载不在正限位开关位置 

1.正方向运行到正限位开关后减速停； 

2.负方向运行到离开限位开关位置减速停； 

3.将此位置作为零点。 

情况二：负载在正限位开关位置 

1. 负方向运行到 离开限位开 关位置减速

停； 

2.将此位置作为零点。 

正限位开关

18

18

 



 

213 

 

如图所示，该模式有两种情况： 

情况一：负载不在原点开关位置 

1.正方向运行到接触原点开关后减速停； 

2.负方向运行到离开原点开关位置减速停； 

3.将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1. 负方向运行到 离开原点开 关位置减速

停； 

2.将此位置作为零点。 

原点开关

19

19

 

如图所示，该模式有两种情况： 

情况一：负载不在原点开关位置 

1.正方向运行到接触原点开关后减速停； 

2.将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1. 负方向运行到 离开原点开 关位置减速

停； 

2. 正方向运行到接触原点开关后减速停； 

3.将此位置作为零点。 

原点开关

20

20

 

如图所示，该模式有两种情况： 

情况一：负载不在原点开关位置 

1. 负方向运行到接触原点开关位置减速停；  

2.正方向运行到离开原点开关位置减速停； 

3.将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1. 正方向运行到离开原点开关位置减速停； 

2.将此位置作为零点。 

原点开关

21

21
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如图所示，该模式有两种情况： 

情况一：负载不在原点开关位置 

1. 负方向运行到接触原点开关位置减速停； 

2.将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1.正方向运行到离开原点开关后减速停； 

2.负方向运行到接触原点开关位置减速停； 

3.将此位置作为零点。 

原点开关

22

22

 

如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关负方向位置 

1.正方向运行到原点开关后减速停； 

2. 负方向运行到离开原点开关位置减速停； 

3. 将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1. 负方向运行到离开原点开关位置减速停； 

 2. 将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关正方向位置 

1.正方向运行到正限位开关后减速停； 

2. 负方向运行到离开原点开关位置减速停； 

3. 将此位置作为零点。 

原点开关

正限位开关

23

23

23
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如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关负方向位置 

1.正方向运行到接触原点开关后减速停； 

2. 将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1. 负方向运行到离开原点开关位置减速停； 

2. 正方向运行到接触原点开关后减速停； 

3. 将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关正方向位置 

1.正方向运行到正限位开关后减速停； 

2. 负方向运行到离开原点开关位置减速停； 

3. 正方向运行到接触原点开关位置减速停； 

4. 将此位置作为零点。 

原点开关

正限位开关

24

24

24

 

如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关负方向位置 

1.正方向运行到离开原点开关后减速停； 

2. 负方向运行到接触原点开关位置减速停； 

3. 将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1.正方向运行到离开原点开关后减速停； 

2. 负方向运行到接触原点开关位置减速停； 

3. 将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关正方向位置 

1.正方向运行到正限位开关后减速停； 

2.负方向运行到接触原点开关位置减速停； 

3. 将此位置作为零点。 

原点开关

正限位开关

25

25

25
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如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关负方向位置 

1.正方向运行到离开原点开关后减速停； 

2. 将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1.正方向运行到离开原点开关后减速停； 

2. 将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关正方向位置 

1.正方向运行到正限位开关后减速停； 

2.负方向运行到接触原点开关位置减速停； 

3.正方向运行到离开原点开关位置减速停； 

4. 将此位置作为零点。 

原点开关

正限位开关

26

26

26

 

如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关负方向位置 

1.负方向运行到负限位开关后减速停； 

2. 正方向运行到离开原点开关位置减速停； 

3. 将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1. 正方向运行到离开原点开关位置减速停； 

 2. 将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关正方向位置 

1.负方向运行到接触原点开关后减速停； 

2. 正方向运行到离开原点开关位置减速停； 

3. 将此位置作为零点。 

原点开关

负限位开关

27

27

27
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如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关正方向位置 

1.负方向运行到接触原点开关后减速停； 

2. 将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1. 正方向运行到 离开原点开 关位置减速

停； 

2. 负方向运行到接触原点开关后减速停； 

3. 将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关负方向位置 

1.负方向运行到负限位开关后减速停； 

2. 正方向运行到 离开原点开 关位置减速

停； 

3. 负方向运行到 接触原点开 关位置减速

停； 

4. 将此位置作为零点。 

原点开关

负限位开关

28

28

28

 

如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关负方向位置 

1. 负方向运行到负限位开关后减速停； 

2. 正方向运行到 接触原点开 关位置减速

停； 

3. 将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1.负方向运行到离开原点开关后减速停； 

2. 正方向运行到 接触原点开 关位置减速

停； 

3. 将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关正方向位置 

1.负方向运行到离开原点开关位置减速停； 

2. 正方向运行到 接触原点开 关位置减速

停； 

3. 将此位置作为零点。 

原点开关

负限位开关

29

29

29
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如图所示，该模式有三种情况： 

情况一：负载在原点开关负方向位置 

1. 负方向运行到负限位开关后减速停； 

2. 正方向运行到接触原点开关位置减速停； 

3. 负方向运行到离开原点开关后减速停； 

4. 将此位置作为零点。 

情况二：负载在原点开关位置 

1.负方向运行到离开原点开关后减速停； 

2. 将此位置作为零点。 

情况三：负载在原点开关正方向位置 

1.负方向运行到离开原点开关位置减速停； 

2. 将此位置作为零点。 

原点开关

负限位开关

30

30

30

 

情况一：  

1. 负方向运行到第一个 Z 信号； 

2. 将此位置作为零点。 

Z信号

33

 

情况一：  

1. 正方向运行到第一个 Z 信号； 

2. 将此位置作为零点。 

Z信号

34
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当前位置作为零点。 
35

 

1. 负 方 向 移 动 至 碰 撞 到 机 械 边

缘； 

2.电流达到碰撞电流时，负载正

方向移动，碰到第 1 个 Z 信号减速停

止； 

3.运行至 Z 信号位置，并将此位

置作为零点。 

Z信号

持续时间T

碰撞电流A

36

 

1.正方向移动至碰撞到机械边缘； 

2.电流达到碰撞电流时，负载负方

向移动，碰到第 1 个 Z 信号减速停止； 

3.运行至 Z 信号位置，并将此位置

作为零点。 

Z信号

持续时间T

碰撞电流A

37
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1.正方向移动至碰撞到机械

边缘； 

2.电流达到碰撞电流时，负

方向移动至碰撞到机械边缘； 

3. 电流达到碰撞电流时，正

方向移动至中间位置，将此位置

作为零点。 

持续时间T

碰撞电流A

持续时间T

碰撞电流A

中间位置

38
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到达位置 =（模块编号指定输入 1）× 100 +（模块编号指定输入 2）× 101 +（模块编号指定输入 4）× 102

+（模块编号指定输入 8）× 103 +（模块编号指定输入 16）× 104

到达位置 = 1 × 1 + 0 × 2 + 1 × 4 + 0 × 8 + 0 × 16 = 5 

当前位置10000 pulse 目标位置位置30000 pulse

相对位置20000 pulse

 

图 5.7.1-1 相对位置控制 
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当前位置10000 pulse 目标位置位置20000 pulse

绝对位置20000 pulse

 

图 5.7.2-1 绝对位置控制 
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是否显示错误码No.?

参数的设定是否正确?

电机不旋转时

在准备篇 不旋转原因显
示 查找原因，进行处理。

电源电压是否有变化？
电源是否输入？
连接器是否松动？

连接器是否脱落？（断线、接触）
配线是否正确？
连接器是否松动？

CN1的配线是否正确？
是否脱落？

连接器CN2的配线是
否正确？是否脱落？

机械

连接是否松动?

电机是否发出异响？
保持制动器是否动作？

CN2

CNA
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② 
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・
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1
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① 

② 

 

 

・确认连接器
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电机速度

速度指令

时间

速度
[r/min]

<断电用>
第2过速度等级(Pr6.15)
<即时停止用>
过速度等级(Pr5.13)

报警
报警未发生

通电 遮断

 
通常动作(依据上位指令的动作) 立即停止

动作
报警根据时序
动作B动作超过Pr6.15「第2过速度等级设定」
所设定的速度时切断电源，报警时根据时序动
作B进行动作。

Err26.0(立即停止对应报警)

在内部发生Err26.1(立即停止未对应报警)

通电状态

发生
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负载电机

Pr5.14 Pr5.14

电机
可动范围 报警发生范围报警发生范围

电机

报警发生范围

负载

电机
可动范围 报警发生范围

位置指令输入范围
Pr5.14 Pr5.14
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负载电机

Pr5.14 Pr5.14

报警发生范围报警发生范围
电机

可动范围

位置指令输入范围
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电机停止
(30 r/min以下)时

通电 非通电

Pr6.51设定时

ON（解除） OFF（动作）

实际为外部制动器

ON（正常） OFF（异常）

0.5-5ms

立即停止对应报警发生

(30 r/min以下)

正常

电机停止
(30 r/min以下)时

通电 非通电

Pr6.51设定时

ON（解除） OFF（动作）

实际为外部制动器

ON（正常） OFF（异常）

0.5-5ms

立即停止对应报警发生

(30 r/min以下)

正常

电机速度

报警发生的有无

伺服报警输出
（ALM）

制动器解除输出
（BRK-OFF）

电机通电状态

30r/min

减速开始
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② 

 

 

 

 

 

 



 

241 

 

 

 

 

 



 

242 

 

 

 

 

 

 

 



 

243 
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7.2
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符号 TL-SEL 分配初始设定 
27

（SI4） 
I/F电路 2.13.1节 

切换第1/第2转矩限制。 

Pr5.21 
转矩限制切换输入

（TL-SEL） 

转矩限制切换设置 

（Pr5.21、Pr5.24） 
正方向转矩限制 负方向转矩限制 

0  模拟输入 

1 —— —— Pr0.13 

2 —— —— Pr0.13 Pr5.22 

3 
OFF  

有效 

Pr0.13 

ON Pr5.22 

4 
 模拟输入 

5 

6 
OFF 

—— 
Pr0.13 Pr5.22 

ON Pr5.25 Pr5.26 
 

 

符号 N-ATL I/F 电路 2.13.4 节 

在模拟电压指定各方向的转矩限位值。 

Pr5.21 

正方向模拟 

转矩限制输入 

（P-ATL） 

负方向模拟 

转矩限制输入 

（N-ATL） 

正方向转矩限制 负方向转矩限制 

0 0～10V -10V～0V P-ATL N-ATL 

1 
- 用参数设定 ＊1 

2 



 

249 

 

3 

4 0～10V 0～10V （P-ATL） （N-ATL） 

5 0～10V 无影响 P-ATL 

6 - 用参数设定 ＊1 

数  *1.指定转矩限制值时，请参照 P.4-54.Pr5.21「转矩限制选择」。 

序号 

Pr0.10 

名称  设定生效 立即生效 数据范围 1~230 

可访问性 RW 单位 - 相关模式 P 出厂设定 10000 

设定指令脉冲输入分倍频处理的分母。 

Pr0.08「电机每旋转 1 圈的指令脉冲数」＝0 时为有效。 
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（1）相关参数 

OFF OFF
ON

转矩

转矩限制

转矩指令

转矩限制中信号输出
（TLC）

报警输出
（ALM）

报警
未发生

Pr6.57设定值ms未满 Pr6.57设定值ms

转矩饱和状态未持续在
Pr6.57设定值ms之间时，

不发生Err16.1，
计数被清零。

转矩饱和状态持续在
Pr6.57设定值以上时，

发生Err16.1。

Err6.1发生

时间

OFF
ON
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（2）相关内容 

0 

 

（1）相关参数 

（2）相关内容 
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・Pr5.06「伺服使能关闭时时序」的详情  

设定电源OFF状态的动作时序 

（1）相关参数 

（2）相关内容 

・Pr5.07「电源OFF时时序」的详情  

位置偏差 
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254 

 

设定报警发生状态的动作时序。 

（1）相关参数  

（2）相关内容  

・Pr5.10「报警时时序」的详情  
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功能描述： 

相关参数： 

参数定义： 

 



 

256 

 

 

序号 

Pr4.57 

名称 位置比较输出分配设定 
设定生

效 
立即生效 数据范围 -2147483648~2147483647 

可访
问性 RW 单位 

指令单
位 

相关模
式 

P/F 出厂设定 0 
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用 bit 设定对应比较 1~8 的输出端子。 

在 1 个输出端子可以设定多个位置比较值。 

设定 bit 

设定值 

 

 

测试步骤： 
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实例如下： 
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FPGA 设置： 

情景一：ABZ 编码器 

 

情景二：通信型编码器 
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功能描述： 

 

1. 探针触发模式 
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→ → → → →

→ →

→ → → → → →

2. 探针触发信号 

 

（1）DI 信号触发 

 

高速 DI 输入： 

（2）Z 脉冲触发 
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3. 探针静态补偿时间 

 

4. 探针锁存位置 

 

操作步骤： 

功能描述： 
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位置测试： 

 

图 8.9-1 位置测试界面 

定位补偿： 
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图 8.9-2 定位补偿界面 

 

相关参数： 

使用步骤： 


	手册使用方法
	安全注意事项
	保修、保养和检查
	第一章 在使用前
	1.1开箱确认
	1.2关于驱动
	1.21确认机型
	1.2.2确认各部分名称

	1.3规格
	1.4框图
	1.5安装方法
	1.5.1驱动器

	1.6机械及电气规格

	第二章 接口信号与连接
	2.2系统构成和配线
	2.2.1 配线要点
	2.2.2 驱动器配线图

	2.3 驱动器连接器配线
	2.3.1 连接器CN1的配线
	2.3.2 连接器CN2的配线
	2.3.3连接器CN3的配线
	2.3.4 连接器CN4/CN5的配线
	2.3.5 连接器CAN的配线

	2.4时序图
	2.4.1 接通电源时
	2.4.2 报警
	2.4.3 伺服使能开启.关闭

	2.8 前面板的使用方法
	2.8.1 设定
	2.8.2 各模式的内容
	2.8.3 前面板锁定
	2.8.4 监视模式（选择状态）
	2.8.5 监视模式（执行状态）
	2.8.6 参数设定模式
	2.8.7 EEPROM 写入模式
	2.8.8 辅助功能模式（选择状态）
	2.8.9 辅助功能模式（执行状态）

	2.9 WiFi连接
	2.9.1 WIFI安装
	2.9.2 功能介绍
	2.9.3 连接步骤

	2.10 控制模式的概要
	2.10.1 位置控制模式
	2.10.2 速度控制模式
	2.10.3 转矩控制模式

	2.11 控制框图
	2.11.1 位置控制模式
	2.11.2 速度控制模式
	2.11.3 转矩控制模式

	2.12 连接器CN1的配线图
	2.12.1 各控制模式的配线示例
	2.12.2 与上位机的连接示例

	2.13 连接器CN1输入输出的解释说明
	2.13.1 与控制输入电路的连接
	2.13.2 与控制输入信号的连接（脉冲输入信号接口）
	2.13.3.1 输入信号和其功能
	2.13.3.2 输入信号（脉冲）和其功能
	2.13.3.3 控制输入
	2.12.3.4 可分配到控制输入的功能
	2.13.5 输入信号（模拟指令）
	2.13.4 输出信号与引脚编号

	2.14 I/F监视器设定
	2.14.1 I/F控制输入的设定方法
	2.14.2 I/F控制输出的设定方法


	第三章 试运行
	3.1 试运行前的检查
	3.2 连接连接器CN1的试运行
	3.2.1 位置控制模式试运行
	3.2.2 速度控制模式试运行
	3.2.3 转矩控制模式试运行

	3.3 电机旋转速度和输入脉冲频率的设定

	第四章 参数设定
	4.1 参数及对象字典分类说明
	4.2 参数和模式的设定
	4.2.1 概要 设定 连接
	4.2.2 参数的构成和一览表
	4.2.3 参数一览表

	4.3 参数组
	4.3.1 Pr00组参数
	4.3.2 Pr01组参数
	4.3.3 Pr02组参数
	4.3.4 Pr03组参数
	4.3.5 Pr04组参数
	4.3.6 Pr05组参数
	4.3.7 Pr06组参数
	4.3.8 Pr09组参数
	4.3.9 Pr10组参数


	第五章 伺服调整
	5.1 调整概述、步骤及种类
	5.2 实时自动增益调整
	5.2.1 概述
	5.2.2 适用范围
	5.2.3 操作方法
	5.2.3.1 在线自动增益调整
	5.2.3.2 离线增益调整

	5.2.4 基本增益参数设定表

	5.3 自适应滤波器
	5.3.1 概述
	5.3.2 适用范围
	5.3.3 注意事项
	5.3.4 使用方法

	5.4 手动增益调整
	5.4.1 概述
	5.4.2 位置控制模式的调整
	5.4.3 速度控制模式的调整
	5.4.4 转矩控制模式的调整
	5.4.5 增益切换功能
	5.4.6 机械共振的抑制

	5.5 手动增益调整（高级）
	5.5.1 制振控制
	5.5.2 前馈功能
	5.5.3 第3增益切换功能
	5.5.4 惯量比切换功能

	5.6 回零功能
	5.6.2回零模式实现

	5.7 多段位控制功能

	第六章 故障排除
	6.1 确认要点
	6.2 故障一览
	6.2.1 保护功能（报警代码）
	6.2.2 保护功能（报警代码详情）
	6.2.3 关于报警发生时的落下防止功能
	6.2.4 Slow stop 功能
	6.2.5 警告功能
	6.2.6 关于增益调整前的保护设定

	6.3 故障原因与处理
	6.3.1 不旋转
	6.3.2 旋转不稳定（不平稳）
	6.3.3 定位精度差
	6.3.4 电机发出异响，震动
	6.3.5 过冲电机发热
	6.3.6 旋转速度上升不到设定速度，旋转一移动量不准


	第七章 资料
	7.1 上位机软件Ωmaster
	7.1.1 Ω Master软件的启动
	7.1.2  Ω Master软件的关闭

	7.2 外形尺寸图

	第八章 应用功能
	8.1 转矩限制切换
	8.2 模拟量转矩限制切换
	8.3 指令分频功能
	8.4 转矩饱和保护
	8.5 各种时序动作设定
	8.5.1 驱动禁止输入（NOT POT)时序
	8.5.2 伺服使能关闭时序
	8.5.3 电源OFF时时序



