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前言 
 

 本次承蒙采用 AC伺服驱动器<VPV系列>，特此致谢。 

本手册中对于 AC伺服驱动器<VPV系列>和τDISC马达的伺服调整步骤进行说明。请结合 VPV系列伺服驱动

器主体的使用说明书使用。 

 

 

术语定义 
 

 本手册中如无特别指定，以下术语具有如下含义。 

使用术语 术语内容 

使用说明书 
TI-016050-00-**( * 表示修订编号)AC伺服驱动器(VPV VA型)的使用说明书 

TI-016100-00-**( * 表示修订编号)AC伺服驱动器(VPV VD型)的使用说明书 

本伺服驱动器 AC伺服驱动器(VPV系列) 

本手册 TI-016010-00-**( * 表示修订编号)VPV Series 伺服调整手册 

马达 τDISC马达 

VA型 VPV伺服驱动器 I/O规格 

VD型 VPV伺服驱动器 EtherCAT规格 

P*** 参数编号(“ *** ”表示 3位数的数字) 

VPV DES VPV Data Editing Software(电脑用 VPV系列数据编辑软件) 

 

 

安全方面的注意事项 
 

 在使用本手册前，务必仔细阅读本公司 AC伺服驱动器＜VPV系列使用说明书的“安全方面的注意事项”。 

本手册内在表示安全注意事项时，使用以下符号。 

 

 危险 
导致人体受重伤，有时会导致生命危险。此外，还会给机械造成重大损害。表示为了

预防危险而强制性地(不得执行)。 

 注意 
在错误操作时，有可能引起危险的状况，预想到即使不会危及生命，也会导致人体受

中等程度的伤害或轻伤，发生物理损害。因此，请预先采取手册中记载的预防措施。 

另外，即使是记载有本符号的事项，根据状况有可能导致重大的结果，所以务必采取

手册中记载的预防措施。 
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第1章 概要及注意事项 
 

要使得马达适当地动作，需要配合机械负载设定伺服增益(有关“增益”的含义参照下页)、滤波器、加

减速时间相关参数。这些参数不适当时，会引起马达振动、烧损、故障等异常。 

本手册说明为使马达适当动作而用来设定参数值的步骤。调整时使用 VPV DES。 

 

 

1-1 调整的流程(手动调整) 
 

从伺服驱动器电源接通到调整结束为止手动调整的主要流程如图 1-1所示。 

 

电源接通、马达信息的设定 ～2-1节  
 

向维护模式切换
※
 ～2-1节 

 

参数、单位的设定 ～2-1节 

 

马达单独试运行的执行 ～2-2节 

  

自整定的执行 ～3-1节  
 

测试运行的执行 ～3-2节 

 

共振的抑制 ～3-5节 
 

自整定水平调整 ～3-6节 

 

实时伺服调整 ～4-1节 

 

马达动作声、振动的抑制 ～4-2节 
  

向位置指令动作的上位控制器的设定 ～3-8节  
  

调整结束(→可实际运行)  
 

※在 VD型中执行向维护模式的切换。从维护模式恢复至通常模式(通信模式)时，请参照、2-1-4节。 

 

图 1-1 主要步骤的流程(手动调整) 

  

无负载下的试运行 
(请在安装负载前实施)

安装了负载状态下的调整运行
(请勿作为实际运行执行) 
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 以上的运行、调整概要如下所示。 

 

   ●马达单独试运行：执行寸动动作，确认马达的动作方向和速度没有异常。 
 
   ●自整定：设定惯量、粘性摩擦、增益相关参数。 
 
   ●测试运行：确认连续定位动作。 
 
   ●自整定水平调整：为提高马达的跟随性而进行调整。 
 
   ●实时伺服调整：单独设定增益相关参数以提高马达的响应性。 

 

 这里就“增益”“增益编号”进行说明。本手册经常使用这 2个词语。它们都属于 7-1节中说明的“参数”

的一种。 

 

   “增益”＝用来调整“马达(伺服系统)响应性的参数”。通过调整增益，马达(伺服系统)的响应性将

会提高。 

 

   “增益编号”＝“有时候要根据动作目的成批切换几个参数。系预先组合预想切换的参数，分配给

该组合的编号”(通常使用编号“0”)。 

    为了以上目的时，通过指示增益编号(例：“0”→“1”→“2”→“0”)参数就会被成批切换，可

据此来控制马达的动作。 
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1-2 相关参数 
 

试运行或各种调整时，主要使用表 1-1中列举的参数。增益相关参数被分为增益编号 0～3。请根据运行

的目的或用途使用任意的增益编号。参数的详情请参照 7-1节及使用说明书。 

 

表 1-1 相关参数概略 

参数编号 分类 

P160 惯量、粘性摩擦范围选择 

P161～P166 电子齿轮相关参数 

P176 位置偏差过大分辨率最大值 

P179～P180 S字时间相关参数 

P200 增益相关共同参数 

P210～P236 增益编号 0参数 ※在本手册内的说明中使用 

P240～P266 增益编号 1参数 

P270～P296 增益编号 2参数 

P300～P326 增益编号 3参数 

P330～P342 共同滤波器参数 

P380～P387 磁极检测相关参数 

P474～P476 寸动动作相关参数 

P601 自整定相关参数 

P604～P610 测试运行相关参数 

P820～P890 

(只限于 VD) 
NET SEL相关参数 

 

 参数的变更，在 2-1-5节中显示的下述<参数编辑>画面上执行。将光标指向“设定值”栏，输入数值，

或者从下拉菜单进行选择(单击相应栏会出现“▼”)。 
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1-3 马达的动作方向 
 

标准连接有马达及编码器时的、各指令与马达动作方向的关系如下所示。 

 

 

1-3-1 τDISC马达时 
 

 
图 1-2 τDISC马达动作方向的定义(从正面看转子转盘面) 

 

表 1-2 τDISC马达的正方向
※１
、逆方向

※2
 

 运行时的“正”方向
※1
 运行时的“逆”方向

※2
 

标准设定时 CCW CW 

逆设定时
※3
 CW CCW 

※1：所谓“正方向”，是指在“2-2节的远程操作时指令  FJOG 时，以及在通常运行下发出‘正方向’指

令时动作的方向”。 

※2：所谓“逆方向”，是指在“2-2节的远程操作时指令  RJOG 时，以及在通常运行下发出‘逆方向’指

令时动作的方向”。 

※3：也可将动作的方向设为“逆设定”。所谓“逆设定”，是指“在发出正方向指令，使得马达‘逆方向’动

作的设定”。将[P161：动作方向选择]的设定设为“1：逆方向动作”。 

  

转子 

转盘 

CCW：逆时针旋转 CW：顺时针旋转 
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1-4 在试运行及调整时有益的解析功能 
 

 

 VPV DES上备有几个解析功能。请在试运行及调整时使用这些解析功能。有关各功能的使用方法，请参照

VPV DES的帮助。 

 这些画面在 2-1-3节中<主工具条>画面出现后，单击  解析功能  按钮即可显示。 

 

 

1-4-1 示波器 
 

 一边利用本功能确认马达的状态一边

进行调整。本手册中测量的波形包括以

下。 

 

CH1：速度反馈 

CH2：实际扭矩指令 

CH3：位置偏差 

CH4：定位完成1信号(PN1) 

 

 

 

 

 图 1-3 示波器画面例 

 

 

1-4-2 频谱 
 

 调整中发生共振时，利用本功能进行解

析。 

 可对陷波滤波器设定解析结果以抑制

以后的共振。 

( →参照 3-5节) 

 

 

 

 

 图 1-4 频谱画面例 
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1-5 本伺服驱动器的再启动 
 

 

1-5-1 需要再启动时，能够再启动时 
 

 本节中说明的“再启动”，是指“软件复位(software reset)”，与切断本伺服驱动器的电源重新启动驱

动器的“硬件复位(hardware reset)”不同。 

 在修正需要再启动的参数时等将软件信息写入硬件时，执行软件复位。 

 

即使在之后马上再启动也没有问题时 

 

 出现请求再启动的画面。若再启动也没有问题，

就单击  确定  按钮。本伺服驱动器就会再启动。 

 

 

 

 

 再启动后，会出现“未能访问 USB。”的警告画

面。 

 这是因为在软件复位时基于 USB的与 VPV DES的

通信必然会被暂时切断之故。即时显示此警告也不

会出现什么问题(若单击  确定 ，画面就会消失)。 

 

 也有可能因某种原因而无法再启动(参照 1-5-2

节)。 

 
 

 
 

  
 

要在稍等片刻后再启动时 

 

 这种情况下，在请求再启动的画面上单击  取消 。此请求再启动的画面就会消失。 

 

 在已显示的<主工具条>画面左下出现“再启动”

图标。 

 

 在问题解决之后，若单击此图标，则会出现请求

再启动的画面。若再启动也没有问题，就单击  

 确定  按钮。本伺服驱动器就会再启动。 
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1-5-2 无法再启动时 
 

 处于表 1-3所示的状态时，会出现“无法再接通

伺服驱动器的电源”的信息画面，本伺服驱动器无

法再启动。 

 

 请确认同表的“无法再启动”的原因，进行适当

的处理。 

 
 

  
 

 

表 1-3 无法再启动时伺服驱动器的状态、应予应对的处理 

状态 处理 

马达通电中 将伺服开信号(SON)设为 OFF，使得马达处于非通电状态。 

网络通信中 移除通信线缆，切断网络连接。 

警报发生中 主要是在与外部(上位控制器)通信时会显示如下所示的警报。请确认原因，解除警报。 

(VA型基本上不是通过外部的通信进行操作，所以不会显示这样的警报。) 

VD型 AL.A0.6：CPU异常 

 

本伺服驱动器内的 CPU启动时发生异常而无法

正常动作。恐会有 CPU已发生故障之虞。 

若在硬件复位后仍显示相同的警报，就需要进

行本伺服驱动器内 CPU的修理。 
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第2章 马达单独试运行 
 

 

 在将机械系统与马达连接前的无负载状态下，执行试运行(寸动动作)以确认动作方向和速度等没有异常。

接下来对使用“增益编号 0”参数的情况进行说明。 

 

 

 危险 
 在产生异常声、失控、振动时，恐会有马达和机构破损，危及人体之虞。请在电磁接触器等上切断主电

源。 

 

 注意 
 请在对本伺服驱动器及马达周围没有障碍物、以及尚未与机械系统连接的情况进行再确认后开始动作。 

 已输入紧急停止等安全功能时，请在事前确认这些功能切实动作。 

 

 再次在图 2-1中列出本章中执行的步骤的主要流程。 

 

电源接通、马达信息的设定 ～2-1节  
 

向维护模式切换
※
 ～2-1节 

 

参数、单位的设定 ～2-1节 

 

马达单独试运行的执行 ～2-2节 

 

自整定等的执行 →第 3章以后 

 

 ※在 VD型中执行向维护模式的切换。从维护模式恢复至通常模式(通信模式)时，请参照 2-1-4节。 

 

图 2-1 本章中执行的步骤的主要流程(手动调整) 

 

 

 

  

无负载下的试运行 
(请在安装负载前实施)
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2-1 从电源接通进行参数的设定 
 

 

2-1-1 向维护模式的切换、安全功能参数的设定 
 

 在 2-1-3节中<主工具条>画面显示后，请先于参数的编辑等执行以下 2项操作。 

   ａ）向维护模式的切换 

   ｂ）安全功能参数的设定 

 

ａ）向维护模式的切换 → 请参照 2-1-4节。 

 

ｂ）安全功能参数的设定 

   请根据需要进行安全功能参数的设定。 

  能够通过紧急停止措施、正方向或逆方向的超程停止措施等安全功能的信号来控制马达的动作，必须

预先进行分配以便能够在本伺服驱动器内接收这些信号。 

  对各型按以下方式进行设定。 

 

   VA型：初始设定下尚未分配这些信号，请变更设定。 

① 在 2-1-5节中显示的<参数编辑>画面上， 

     [P670：控制输入信号分配 1]：“RST”“SON”“DR”“CIH” 

     [P671：控制输入信号分配 2]：“SS1”“SS2”“MD1”“MD2” 

     已在初始设定下被分配(参照左下图。信号的含义请参照使用说明书中的“信号连接”相关章节）。 

    ②从中选出 3个在实际运行中不需要的项目，如左下图所示将它们逐个地变更为“EMG”“FOT”“ROT” 

    ③请将输入线缆连接到本伺服驱动器的连接器 CN1上。 

     

   VD型：初始设定下这些信号已被分配。 

    在没有向连接器 CN1连接输入信号的线缆，不使用安全功能令其动作时，需要像右下图那样，将

[P623][P624]中的“EMG”“FOT”“ROT”的设定值从“ON/OFF有效”改变为“OFF固定”后令其动

作，并充分注意动作，用其他方法使其能够安全停止。 

 
 

 VA型下的输入信号分配变更画面 VD型下的输入信号分配变更画面 
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2-1-2 系统构成 
 

 这里按类型列出为进行无负载下的试运行最起码需要的系统构成图。 

 

 VA型时  

 

 
※希望配备安全功能时，请设定紧急停止(EMG)和超程(FOT、ROT)等安全功能的信号，在本伺服驱动器内变

更信号分配后将输入线缆连接到连接器 CN1上(参照 2-1-1)。 

 

图 2-2 VA型的系统构成图 

  

电磁 
接触器 

电脑 
(VPV DES安装完毕) 

马达 

零相 
电抗器 马达动力线 

主电源 

控制电源 
编
码
器
线
缆 

支持 USB2.0的 
USB线缆 
(迷你 B型) 

电源 

根据需要，将安全功能
信号的输入线缆连接到
连接器 CN1上

※
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 VD型时  

 

 
※1：本类型需要进行 2-1-4节中所述的向维护模式的切换。 

※2：希望配备安全功能时，只限于 EMG和 FOT、ROT等安全功能的信号，请将输入线缆连接到连接器 CN1

上。 

 

图 2-3 VD型的系统构成图 

  

电磁 
接触器 

电脑 
(VPV DES安装完毕) 

马达 

零相 
电抗器 马达动力线 

主电源 

控制电源 编
码
器
线
缆 

支持 USB2.0的 
USB线缆 
(迷你 B型) 

电源 

根据需要，将安全功能信
号的输入线缆连接到连
接器 CN1上

※2
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2-1-3 本伺服驱动器、马达信息的设定和<主工具条>画面的显示 
 

 这里列出从电源接通至参数设定为止的步骤。 

 

1  无负载状态的确认 

 

 请再次确认马达处于无负载的状态以构成系统。 

 

2  向本伺服驱动器接通电源(最初接通电源时) 

 

  ●VA型时 

 请向本伺服驱动器接通电源。 

 数据显示LED在数秒钟期间全部点亮(显示

“8.8.8.8.8.”，上部有 3条彩色线条)后，

画面变为“AL.200”。 

 
 

 

  

  ●VD型时 

 请向本伺服驱动器接通电源。 

 数据显示LED在数秒钟期间全部点亮(显示

“8.8.8.8.8.”，上部有 3条彩色线条)后，

画面变为“AL.d0.0”。 

 
 

 

   

3  本伺服驱动器信息的获取 

 

①请启动 VPV DES。出现<伺服驱动器、马达

选择>画面。示例为 VA型，τDISC的画面。 

 

②请确认 PC与本伺服驱动器之间已连接上

USB线缆，并单击  从伺服驱动器获取设

定  按钮。获取保存在本伺服驱动器中的

信息。 
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4  马达信息的选择 

 

①所连接的马达信息，在刚交付后，无法通

过  从伺服驱动器获取设定  按钮获取。 

 

 请按下各项右侧的“▼”，从上按照顺序

选择信息(若从下面的项目选择，或者跳

项选择，有可能不会显示正确的信息)。 

 

※要输入的马达信息，请参考本公司产品目

录的记载。 

型 → “马达类型”中记载的内容 

马达型号 →“型号” 

编码器类型 →“编码器类型” 

编码器解析度 →“分辨率” 

 

②请选择马达信息，单击  决定  按钮。 

 

③出现用来确认将已设定的马达及编码器

相关参数信息发送至本伺服驱动器的画

面。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  
    

 若所选的信息没有错误，就单击  是 。

参数信息即被发送，出现节末的<主工具

条>画面。 

 

 若所选的信息有误，就单击  取消 ， 

订正信息。 

 

※若单击  否 ，就会在没有向本伺服驱动

器发送参数信息的状态下向<主工具条>

画面过渡。 

 
 

  

   

  ④假设马达及编码器相关参数信息已被变

更(初期设定时也会显示“变更”)，出现

为令其反映至本伺服驱动器而请求再启

动的画面。 

 若再启动没有问题，就单击  是  按钮。

本伺服驱动器就会再启动。 

 

※再启动后，本伺服驱动器的警报显示消

失。 

 
 

  
   

5   本伺服驱动器信息、马达信息一旦被设定，从下次电源接通时起这些信息就会自动显示。 

 

  

从上按照

顺序选择 
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●<主工具条>画面的标签 

 此画面包括 5个标签，即  数据编辑   状态显示   解析功能   调整功能   远程操作 。 

 

 
 

图 2-4 <主工具条>画面 

 

 ・数据编辑：可进行参数的编辑。 

 ・状态显示：显示马达的状态、输入输出信号等信息。请参照使用说明书的“状态显示”相关章节。 

 ・解析功能：参照 1-4节。 

 ・调整功能：进行自整定等。参照第 3章。 

 ・远程操作：执行本章中所述的试运行(寸动动作)等操作。参照 2-2节。 

 

 

2-1-4 向维护模式的切换 
 

 这里列出向维护模式的切换步骤。 

 本伺服驱动器为 VD型时，在交付本伺服驱动器时为了使本伺服驱动器和马达能够通过来自外部(上位控

制器)的通信而动作，“通信模式”已被初始设定。在此状态下本伺服驱动器不会受理 VPV DES发出的指令，

无法执行试运行和调整等操作。请执行向维护模式的切换。 

 

表 2-1 模式的差异 

模式 内容 

通信模式 (VD型时)通过来自 EtherCAT的指令而使其动作的模式 

维护模式 

通过来自 VPV DES的指令而使得马达动作的模式 

为了通过速度指令控制、扭矩指令控制、内置指令控制等来自驱动器内部的指令而

使得马达动作，需要将模式设定为此模式。 
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1  向维护模式的切换 

 

①单击<主工具条>画面下部的“模式切换”

图标。出现<功能模式切换>画面。 

 

②向右侧的输入栏输入切换代码中显示的

编号，为确定输入，请按下键盘的  

 Enter 。 

 若不按下  Enter  就无法确定输入。 

 

※显示的编号会随机变化，请每次输入所显

示的编号。 

 

③请输入值后予以确定，并单击  向维护模

式切换  按钮。 

 

 
 

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  
 
※要恢复至“通信模式”时，请进行硬件复位，或者单击“模式切换”图标来执行同样的操作。 

 

2  伺服驱动器的再启动 

 

 出现请求再启动本伺服驱动器的画面。若

再启动也没有问题，就单击  确定  

按钮。本伺服驱动器就会再启动。 

 

 再启动后，请确认<主工具条>画面的“模

式切换”图标已按右下图所示方式切换。 

 

※在无法执行本伺服驱动器的再启动时，就

无法执行向维护模式的切换｡ 

请参照1-5-2节，在排除原因后再次执行。 

 

 

 

 

 

 
 
 

 

 
  

注意）维护模式，在切断本伺服驱动器电源时等进行“硬件复位”时会自动返回通信模式。这种情况下需

要再次执行向维护模式的切换。 

※此图标只会在 VD型

上出现。 
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2-1-5 τDISC马达上的参数编辑 
 

 这里列出τDISC马达上的参数编辑步骤。 

 

1  参数编辑：从伺服驱动器读出 

 

①参数作为初期值已被保存在本伺服驱动器中。

在<主工具条>画面单击  数据编辑  标签，单

击  参数  按钮，再单击  从伺服驱动器读出 

按钮。一旦这些数据被读出后，就会在<参数编

辑>画面上显示。 

 

 此外，还有“新建的情况(单击  新建  按

钮)”、“参照已保存的外部文件创建的情况(单

击  打开  按钮)”，但是本手册中不使用。 

 

②在进行参数编辑的同时，还可以设定机械系统

的单位只限于VA型。 

 请参照2-1-6节。 

 

 在2-2节中执行的寸动动作相关参数，为 

 指令设定  标签内的[P474：寸动加速时

间]～[P476：寸动速度]。 

 

 请参照使用说明书的“参数”相关章节。 

 

※请确认 2-1-1节中所述的安全功能相关参数设

定是否已被正确设定。 

 

 
 

  

 
 

 

   

  ③编辑结束后，单击  写入伺服驱动器  按钮，以将参数写入伺服驱动器。 

 

2  本伺服驱动器的再启动 

 

 出现请求再启动本伺服驱动器的画面(根

据已变更的参数种类也有可能不会出现画

面)。若再启动也没有问题，就单击  确定  

按钮。本伺服驱动器就会再启动。 

 

※也有可能无法再启动本伺服驱动器。 

请参照 1-5-2节。 
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2-1-6 单位设定 
 

 这里列出单位设定的步骤。可以将马达位置或速度相关单位设定为符合实际机械系统的单位。通过进行

单位设定，例如可以将 1 pulse的指令以 0.001deg的方式进行控制。 

 

1  <单位、电子齿轮设定>画面的显示 

 

 在 2-1-5节的参数编辑中若单击画面菜单

栏右端的  单位､电子齿轮设定  标签，则

会出现<单位、电子齿轮设定>画面。(仅限

VA型) 

 

“1.指令单位移动量(P164)” 

 设定机械系统的驱动轴(负载侧)单圈旋

转的负载的移动量。 

 

“2.电子齿轮设定(P162,P163)” 

 设定马达轴和机械系统的驱动轴间的齿

轮比。 

 

“3.旋转体位置范围设定(P165、P166)” 

 对旋转体的机械设定单圈旋转数据。

(P165) 

 设定马达单圈旋转范围内的符号切换位

置。(P166) 

 
 

  

 

   

※位置小数单位(P161)固定为“pulse”。 

※位置小数单位选择(P161)固定为“1(仅限整数)”。 

 

2  设定变更的确认 

 

①设定结束后，请按下画面右下的  设定 。

 

②单击<参数编辑>画面下的  写入伺服驱

动器  按钮，令单位、电子齿轮的信息反

映至本伺服驱动器。 

 

③单击  关闭  按钮。 
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2-2 试运行的执行 
 

 这里列出试运行(寸动动作)的执行步骤。此时可在<状态显示>画面上确认速度和位置。 

 

 注意 
 若在参数初期值的状态下向马达施加负载而使得马达动作，则恐会有马达失控之虞。请参照 2-1-2节中

所述的系统构成图，务必在无负载状态下执行此试运行。 

 

1  参数设定的确认 

 

 请确认已在 2-1-5节中设定寸动动作所需的参数。 

 

2  <状态显示>画面的显示及运行状态的确认 

   

 请在<主工具条>画面(参照2-1-3节)上，

单击  状态显示  标签，再单击  状态显

示  按钮。出现<状态显示>画面。 

 可在此画面上确认马达的动作状态。 

其中包括7个画面，即  全部项目   速度

＆扭矩   位置   异常   时间＆次数  

 其他   用户定制 。 

 

 在  全部项目  中显示所有的项目， 

但是用户选择的则为  用户定制  按钮。 

其余的为按照名称的内容。 

 

  

 

 
 

3  <开关箱>画面的显示 

 

请返回<主工具条>画面，单击  远程操作  标签，再单击  开关箱  按钮。出现<开关箱>画面。 

 

 
 

4  运行模式的选择 

 

 请单击<开关箱>画面下部的4个标签中、

右端的  NC Mode  标签。(这里不使用其余

的3个标签) 

 运行模式转变为“内置指令”。 
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5  动作参数设定、反映 

 

动作参数的设定，可通过以下方法或者 2-1-5

节中的方法进行设定。 

 

单击<开关箱>画面下方的  动作参数设定  

的复选框，予以勾选。 

 

勾选后即可显示动作参数设定画面。寸动指令

可设定寸动加速时间、寸动减速时间、寸动速

度。 

 

设定完成后，单击<开关箱>画面下方的  

 SET  按钮。出现用于确认令临时参数反映至

本伺服驱动器的确认画面。若没有问题就单击 

确定  按钮。设定未被反映时，设定值将以红

字显示。 

 

在执行  SET  按钮的动作后，在需令设定反

映至伺服驱动器时，请单击  更新  按钮。出

现令参数反映至本伺服驱动器的确认画面。若

没有问题就单击  确定  按钮。 

 

  

   

    

    

  
  

6  向伺服就绪状态过渡 

 

在“输入信号”栏，首先单击① SON  按钮

然后单击② DR  按钮，输入信号。单击后，

这些按钮会呈黄色点亮。 

在“输出信号状态显示”栏中， RDY  指示

灯呈绿色点亮。  

 

※ SON ：向本伺服驱动器输入用来控制马

达的“伺服开”信号。此信号被输入后，

马达就会通电，成为受控的状态。 

 

※ DR ：向本伺服驱动器输入用来运行马达

的“启动”信号。成为可受理指令( FJOG 、 

RJOG )的状态。 

 

 
 

  
  ※ RDY ：表示已输出做好了控制马达准备的“伺服就绪”信号。 

 

※在单击  SON  按钮的同时马达旋转或者发出警报时，再一次单击  SON  按钮，解除  SON  信号，

以使马达停止。请检查原因。 

 

②    ① 
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6  寸动动作的执行 

 

①单击  FJOG  按钮以输入“正方向寸动”

信号。按钮呈黄色点亮，马达向1-3节中

所述的“正方向”动作。 

 

 
 

  

  单击  RJOG  按钮以输入“逆方向寸动”信号。 

按钮呈黄色点亮，马达向其相反的方向(“逆方向”)动作。 

 

※ FJOG 、 RJOG  按钮的单击方法 
 

左击 右击 

持续按 

→在持续按住按钮期间，马达向着同一方向动

作，若松开按钮马达则会停止。 

1次单击或持续按 

→马达向着同一方向继续动作，再单击一次马达

就会停止。 
 
 单击的方法根据鼠标的设定而不同。 

 

②请在第2项中显示出的<状态显示>画面上一边看速度等项目，一边确认下述事项。 

  ●动作速度(在2-1-5节中设定)是否接近设定值？ 

  ●动作方向是否正确？ 

  ●是否产生异常响声或异常振动？ 

  ●是否有其他异常之处？ 

 发现异常时，请停止寸动动作，并检查原因。 

 

7  寸动动作的完成 

 

 执行寸动动作，若速度、方向及动作状态

没有异常，就解除  FJOG  或  RJOG  

的信号以完成寸动动作。 

 

 而后，在解除  SON   DR  的信号使得

马达成为非通电状态后，单击  关闭  按钮

以关闭<开关箱>画面。  
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第3章 施加实际负载的调整整(手动调整) 
 

 在马达单独的试运行完成后，向马达连接实际的机械系统负载以调整参数。参数编号的详情请参照 7-1

节、7-5节、7-6节。 

 

※VD型请在切换到维护模式后进行调整。切换步骤请参照 2-1-4节。 

 

 注意 
 请在再次确认本伺服驱动器及马达周围没有障碍物，及所连接的机械系统的动作不会与其他机械系统的

位置、动作干涉后开始动作。 

 建议用户设定紧急停止和超程等安全功能。请在事前确认安全功能确实动作。 

 

 再次在图 3-1中列出本章中执行的步骤的主要流程。 

 

马达单独试运行的执行 ～2-2节  
  

自整定的执行 ～3-1节  
 

测试运行的执行 ～3-2节 

 

共振的抑制 ～3-5节 

 

自整定水平调整 ～3-6节 
  

向位置指令动作的上位控制器的设定 ～3-8节  
  

调整结束(→可实际运行)  
 

图 3-1 本章中执行的步骤的主要流程 

  

安装了负载状态下的调整运行
(请勿作为实际运行执行) 
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 本章中执行调整的系统构成图，相对于第 2章的系统构成图(图 2-2等)追加了再生电阻、实际负载。图

3-2中举例列出马达为τDISC下 VA型时的情况。 

 

 
※1：马达减速时有可能发生过电压异常，建议用户连接再生电阻。 

※2：建议用户设定紧急停止(EMG)和超程(FOT、ROT)等安全功能。设定请参照 2-1-1节。 

 

图 3-2 施加实际负载进行调整时的系统构成图(例：VA型) 

  

电磁 
接触器 

电脑 
(VPV DES安装完毕) 

马达 

零相 
电抗器 马达动力线 

主电源 

控制电源 

编
码
器
线
缆 

支持 USB2.0的 
USB线缆 
(迷你 B型) 

电源 

再生电阻
※1 

 

实际负载 

根据需要，将安全功能信
号的输入线缆连接到连接
器 CN1上

※2
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3-1 自整定的执行 
 

 

 注意 
●马达会动作，请注意所连接的机械系统的动作范围和速度，要离开充分的距离以免靠近设备。 

●若从不适当的位置或角度开始动作，及指定不适当的动作方向而执行自整定，则在实际运行时恐会有与

理应不会碰撞的制动器或周围构造物碰撞之虞(参照图3-3)。请对于基于马达动作量(参照3-1-4节)的机

械系统的预想动作，以与制动器等离开足够距离的方式，充分注意开始位置、角度和动作方向执行操作。 

●即使在自整定完成后，马达也有可能因所连接的机械系统的惯性力而在短时间内继续动作。直至机械系

统完全停止为止，请勿靠近设备。 

 

 
 

图 3-3 从不适当的位置开始自整定时与周围构造物碰撞之虞 

 

 

3-1-1 自整定的动作 
 

“自整定”是指“根据为使马达动作时的机械系统的操作情况，测量负载(机械系统的惯量、粘性摩擦)，

自动设定适合它们的增益相关参数的功能”。在连接实际负载后，最初需要执行此操作。在手动输入负载的

惯量时则无需执行此操作。 

7-5节中有关于自整定的参数的补充说明，可供参照。 

 

●动作情况 

 自整定不同于实际运行，执行“正方向加速 → 正方向减速 → 逆方向加速 → 逆方向减速”(再次重复

以上操作。总共 2次往返动作)或者执行“正方向(逆方向)加速 → 正方向(逆方向)减速”(再重复执行 3

次以上操作。单侧总共 4次动作)(参照图 3-4)。 

  

马达 

机械系统 

碰撞!? 

转动至此 

若从此角度开始

自整定， 

(实际运行时

从此位置开始

动作) 

动作预想(角度) 
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图 3-4 τDISC马达自整定时的动作情况 

 

 速度(旋转速度)的状态大致上如 3-1-4节中所述的“马达动作预想”所示成为正弦波(正弦曲线)。在向

着“加速 → 减速”(或“减速 → 加速”)过渡时暂时成为“(正、逆方向的)最大速度”。 

 相对于马达额定速度的最大速度之比为<自整定>画面上的“运行比率”。通过下调运行比率，“马达动作

量”变小，缩小自整定时的机械系统负载的动作范围。 

 

 
 

图 3-5 马达速度预想状态和“运行比率”、“马达动作量” 

 

※若希望缩小动作范围而过于下调运行比率，惯量等的测量精度就会变差(画面上会出现确认的信息框)。

通常，将运行比率设为 0.3以上以执行自整定。 

  

马达动作预想(2次往返时) 

此曲线表示

(旋转)速度 

在波峰、谷底
成为最大速度 

相对于最大速度或额定转速的最大速度之比 

＝“运行比率” 

至此为止为 

1次动作的移动量 

移动量(角度)相当于由中心线与曲

线围成的面积。 

→若下调最大速度，则面积减小，移

动量减少。 

马达动作预想(正方向 4动作时) 

在这里自整定的 4次动作结束。至此为止的移

动量为＜自整定＞画面内的“马达动作量” 

2次往返时，马达动作量为 

“1次动作的移动量”×1 

正方向 4动作时，马达动作量为 

“1次动作的移动量”×4 

马达 

马达 

开始 

首先向着正

方向旋转 

通过 4次动作返回

到开始位置。 

这种情况下，4次动作看

似绕 1圈，而实际动作是

“1次动作移动量”的 4

倍。 

τDICS马达上的往返动作 τDICS马达上的单侧 4次动作(正方向时) 
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3-1-2 无法执行自整定的条件 
 

 根据机械系统的特性，在如下情况下无法执行自整定。 

  ●在即使调整运行比率来减小基于自整定的马达动作量的机械系统的预想动作，也还是大于机械系统

的容许动作范围时 

   → 因不可避免地会发生碰撞而无法执行自整定。 

  ●机械系统上下动作时 

   → 难于正确测量机械系统的惯量。 

     这种情况下，请计算机械系统负载的惯量，在<参数编辑>画面(参照 2-1-5节)上向[P231]输入其

计算值。 

 

 

3-1-3 机械系统负载的惯量较大时 
 

 机械系统负载的惯量较大(相对于马达的转子惯量为 150倍以上)时，为进行自整定而需要特别的设定。

请结合第 6章的内容进行调整。 

 

 

3-1-4 自整定的执行 
 

 这里列出执行自整定的步骤。 

 

1  负载的连接、安全功能的确认 

 

①请确认负载已被切实连接到马达上。 

 

②在进行紧急停止和超程等设定时，请确认安全功能切实动作。 

 

2  <自整定>画面的显示 

 

①请在<主工具条>画面上单击  调整功能  

标签，再单击  自整定  按钮。出现<自

整定>画面。 

 

②请单击画面的右端的“详细显示◯> ”。详
细画面在右侧打开。 
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3  动作方向的选择及运行比率的设定 

 

①请决定“动作方向选择”，设定“运行比

率”。显示“马达动作预想”的曲线和“马

达动作量”｡ 

 它们的含义和决定方法请参照3-1-1节。 

 

②请确认基于“马达动作量”的机械系统的

预想动作在容许范围内。 

 

※调整“运行比率”以调整“马达动作量”

｡ 

 

※惯量较大时，动作量有可能超过计算值。 

 

 
 

  
 

放大图 

  
4  自整定的执行 

 

①请输入“最大扭矩”，设定“惯量倍率选

择”。 

 

②请在“FB滤波器设定方法选择”栏中选择

“自动”。 

 

※刚性低的机械时，请选择“手动”，并参

照7-3节以将“FB滤波器频率”变更为

1000Hz以上。 

 

③请确认在预想的动作范围内没有障碍物

等。若没有问题就单击  开始  按钮。 

 

④在实际执行自整定前会出现提请注意的

画面。请再次确认没有障碍物，单击  

 确定  按钮。自整定就会开始进行。 

 

※在本伺服驱动器的数据显示上LED闪烁显

示“d999”。此显示表示处在“自诊断模

式中”，没有问题。 
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5  自整定的完成 

 

①自整定正常完成时，“状态”栏中会显示

“END”，整定结果则会显示在画面的右

下。 

 

为了完成自整定，请单击  关闭  按钮。 

 

②出现请求再启动本伺服驱动器的画面。若

再启动也没有问题，就单击  确定  

按钮。本伺服驱动器就会再启动。 

 

※此时，在本伺服驱动器的数据显示LED上

显示的“d999”将在伺服驱动器再启动后

消失。 

 

※自整定没有正常完成时，状态栏中会显示

错误No.。请在参照3-1-5节排除原因后再

次执行。 
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3-1-5 自整定执行时的错误 
 

 自整定没有正常完成时，如图3-6所示会在“状态”栏中显示错误的状态显示(显示的区分参照表3-1)。 

 错误内容(“马达没有动作”等)，若将鼠标的光标指向状态栏，则会在光标右下显示对应状态((ERROR1

等)的内容。 

 请在排除原因后再次执行自整定。 

 

 
 

图 3-6 自整定时的错误画面例 

 

 

表 3-1 自整定时的错误一览 

状态 错误内容 处理 

ERROR1 马达没有动作。 

●请确认运行比率和最大扭矩栏不是“000(％)”，再次执行。 

●请在[P160：惯量、粘性摩擦范围选择]中增大范围。 

 请在<参数编辑>画面(参照 2-1-5节)上增加可通过[P160]显

示的小数点后的位数。 

ERROR2 
速度回路积分时间常数成

了范围外。 

未能测量机械系统的惯量。请参照 3-1-2节在[P231：惯量]中

输入其计算值。 

ERROR3 
指令方向与马达的动作方

向不一致。 
请确认负载及机械没有松动等。 

STOP DURING 

OPERATION 

(警报名) 

因自整定中发生了警报而

停止了动作。 

请在确认所显示的警报内容后，在排除原因的基础上解除警报。

有关警报的详情，请参照使用说明书。 

STOP DURING 

OPERATION 

自整定中输入了停止信

号。 
请在切断停止信号后再次执行。 
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3-2 测试运行的执行 
 

 

 这里列出测试运行的步骤。测试运行的目的在于调整“速度”、“加速时间、减速时间”等参数以确认可

按照实际目标执行连续定位动作。7-6节中也有关于测试运行的补充说明，可供参照。 

 

1  <测试运行>画面的显示 

 

①请在<主工具条>画面上单击  调整功能  

标签，再单击  测试运行  按钮。出现 

<测试运行>画面。 

 

②在各项目的选择、值的输入结束后，确认

机械系统的动作范围是否有障碍物等。若

没有问题就单击  开始  按钮。  

 
 
 

   

   
 

 

 

 

 

 

2  测试运行的执行 

 

在实际执行动作前会出现提醒注意的画

面。请再次确认没有障碍物，单击  确定  

按钮。试运行就会开始进行。 
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3  测试运行的停止 

 

 测试运行在未发生中途停止要因(警报、

警告、超程、复位)的情况下将不会自动停

止。 

 

 单击  减速停止  或  急速停止  按钮

以使马达停止。 

 
 

   

  减速停止时，马达会在<测试运行>画面上显示的减速时间内减速。 

 

※选择  急速停止  时，会进行紧急制动。机械系统的惯量较大时，机械系统的惯性力会成为较大的

冲击力，恐会有机械系统破损、以及危及操作员之虞，要予以充分注意。 

 

※测试运行中机械系统负载有可能与马达共振。这种情况下，设定“陷波滤波器”以抑制共振。请参

照 3-5节。 
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3-3 定位指令时间的调整 
 

 

 这里列出定位指令时间的调整步骤。可通过缩短加速时间、减速时间来缩短定位时间，但同时动作开始

时的冲击和实际扭矩指令值将会增大。恐会有导致马达过负载之虞，要予以注意。 

 在对马达要求高节拍时，加速时间、减速时间的调整与本节的内容略有不同。请参照第 5章的内容。 

 

1  加速时间、减速时间的调整 

 

①在<测试运行>画面上调整“加速时间”“减

速时间”。 

 

※右图的加速时间和减速时间的500.0ms为

一个例子。需要根据节拍设定更短的时

间。 

 

②若单击  开始 ，所调整的值就会被反映

到本伺服驱动器中，动作开始。 

 

※请调整“加速时间”“减速时间”，以便满

足目标节拍。 

 

※若在实际扭矩指令值持续偏高的状态下

继续动作，将会出现“AL.105(B5.0)：马

达过负载异常”的警报，马达将紧急停止。 

 对于实际扭矩指令值和因此导致的马达

过热，要一边看着<示波器>画面一边注意

以下几点。 

 ●避免实际扭矩指令值超过马达额定扭

矩值的7～8成。 

 ●避免<示波器>画面右上的“C012：马达

热跳脱率”上升至100％(要维持在70％

以下)。 

 (<示波器>画面的启动请参照2-1-3节第5

项)。 

 

 
 

 
 

 

 

  

C012: 马达热跳脱率
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2   下图为缩短加速时间、减速时间时的一个例子。 
 

 
 
 
 
 

 

  

实际扭矩指令值

升高 

→过负载的可能

性增大 

动作开始时的

冲击增强 

变更前 

变更后 

通过缩短加速时间、减速时间来缩短定位时间。 

定位完成时点 

定位时间 
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3-4 S字时间 1的调整 
 

 

 若延长 S字时间 1的时间，则定位指令时间或多或少会延长，但是实际的动作会变得平顺，结果有可能

缩短总定位时间。 

 在要求马达高节拍动作时，及机械系统负载的惯量较大时，S字时间 1的调整与本节的内容略有不同。请

分别参照第 5章、第 6章的内容。 

 

 7-7节中也有关于 S字时间所发挥作用的补充说明，可供参照。 

 

1  S字时间1的调整 

 

①在<测试运行>画面上调整“S字时间1”。 

 

※右图的S字时间1的20.0ms为一个例子。 

 

②若单击  开始 ，所调整的值就会被反映

到本伺服驱动器中，动作开始。 

 

※画面内也有“S字时间 2”，可对其进行调

整。 
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2   可以看出，若增大 S字时间 1，<示波器>画面上实际扭矩指令值变小。 
 

  
 在此基础上，为了缩短总定位时间，调整“速度”“加速时间”“减速时间”。 

 

  

变更前 

变更后 

在加速变得平缓的

同时，实际扭矩指令

值变小。 

定位时间稍许延长 

动作开始时的冲击

变弱 
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3-5 共振的抑制 
 

 

 这里列出抑制共振的步骤。在实施自整定后或提升增益后，机械系统负载与马达有可能共振。这种情况

下，设定“陷波滤波器”以抑制共振。 

 出现下述现象时，有可能是“共振”引起的。 

  ●开始出现类似金属撞击声的响声(铮铮声)。 

  ●开始出现机械系统负载的振动或高频振动。 

 

所谓“陷波滤波器”，是指“对于在中心频率和带宽内设定的带宽进行滤波处理来抑制共振的功能”。此滤

波器使得带宽范围内的信号衰减，而使得带宽范围外的信号不予衰减就通过。 

 

1  <频谱>画面的显示 

 

 请在<主工具条>画面上单击  解析功能  

标签，再单击  频谱  按钮。出现<频谱>

画面。 

 

 

 
 

  
2  频谱解析的执行及停止 

 

①请在共振中的状态下单击画面右下的  

 开始  按钮。 

 

※解析中  开始  按钮会变为  停止  按

钮。 

 

②<频谱>画面上出现波形。此时解析已结束

(大致上只需要数秒钟)。 

 

 请单击  停止  按钮以使解析停止。 
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3  陷波滤波器的设定 
 

①在画面上，光标会自动指向共振最强的频率的峰值处(下图中的◯A )、频率和扭矩值的峰值在表中

示出(◯B )。若在此状态下单击  设定  按钮，表中的频率就会被自动输入到陷波滤波器的“中心

频率”栏中，“陷波滤波器带宽率”(◯C 。已输入参考值)会被自动输入到“带宽率”栏中(◯D )。 

 

②进行数次解析，按强烈共振的频率顺序设定“陷波滤波器”。 

 

③若将鼠标的光标指向假定为共振点的峰值处予以单击，就可以手动方式对峰值频率设定陷波滤波

器。在光标没有准确地对准于所需的峰值时，单击“◀”“▶”按钮以使得光标细微地移动。当光
标对准时，表中就会显示“扭矩”“频率”值，可设定该陷波滤波器。 

 

 
 

④设定结束后，单击  关闭  按钮。 

 

  

◯A 频谱画面内的光标的位置 

･･･ 与共振的峰值一致 

测量对象假设为扭矩，频率要

尽量设定为较高的值。扩大测

量范围以找出更多的共振点。 

共振频率 

◯B  

◯D  

◯C  
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<频谱>画面上的说明、注意点 

●“深度”为要使其衰减的量。值保持“0”(dB)不变也无妨。 

●“陷波滤波器下限频率”“陷波滤波器带宽率”分别作为初期值已输入“500Hz”“20％”。这些是参考值，

可任意变更。 

●在设定多个滤波器时，请在先设定的滤波器栏外设定。若不慎在先设定的滤波器栏内单击  设定 ，则会

被盖写，要予以注意。这种情况下请再次执行解析，作为新的滤波器来设定。 

●先前的滤波器的设定已被保存起来。即使事后变更带宽率，也会以变更前的比率保持被设定的状态。 

 

 注意 
即使未满作为下限频率被输入的500Hz，也可设定滤波器，但若设定多个滤波器，或者增大带宽率而设定，

响应性有可能变差而出现大幅振动。 
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3-6 自整定水平调整 
 

 

 这里列出自整定水平调整的步骤。若以“马达的位置偏差波形不产生超程(位置偏差波形的溢出)而收敛”

的方式进行调整，马达的响应性则会进一步提高。 

 机械系统负载的惯量较大时，自整定水平调整与本节的内容略有不同。请参照第 6章的内容。 

 

1  测试运行的执行 

 

 本调整在与“3-2 测试运行的执行”的同时进行。请执行“测试运行”。 

 

2  <实时伺服调整>画面的显示及水平调整 

 

  ①请在<主工具条>画面上单击  调整功能  

标签，再单击  实时伺服调整  按钮。出

现<实时伺服调整>画面。 

 

②请单击  ATLv  标签，调整“自整定水平

调整”的值。 

 

※在值的调整中， 

●选择“x1”，单击“▲”“▼”按钮  

→ 值每次会上下1。 

●选择“x10”，单击“▲”“▼”按钮 → 

值每次会上下10。 

 

③在“反馈滤波器设定方法选择”栏中选择

“自动”。 

 

 若改变“自整定水平调整”的值，各参数

的值也会自动改变。无法单独输入。 
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3  请一边看着<示波器>画面，一边单击“▲”“▼”按钮以调整自整定水平调整”的值。单击“▲”按

钮响应性会提高，单击“▼”按钮则会下降。如下图所示可缩短定位时间。(<示波器>画面的启动请

参照 2-1-3节第 5项)。 
 

  
4  自整定水平调整的完成 

 

①若提升增益，就会产生振动。将其跟前的

值定义为“上限值”，相对于上限值将

0.5～0.7倍的值作为“设定值”。 

 

 
 

 
 

  ②在与机械系统负载之间产生共振时，请参照 3-5节以设定陷波滤波器。 

 

③设定的值决定后，单击  更新  按钮，令参数反映至本伺服驱动器。若不予更新，经过调整的数据

就不会被反映到本伺服驱动器中而消失。 

 

※在调整不顺利，希望恢复参数值时，请按其左边的“返回”按钮(参照 3-7节)。 

 
  

返回按钮

提升值后，位置偏差的收敛加快，定位

时间缩短。
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3-7 原先参数值的读入 
 

 

在“调整不顺利而希望恢复参数值”时，请按画面右

下的“返回”按钮。 

 

 在最后按  更新  按钮时或者开始调整之前保存在

本伺服驱动器中的参数值会被读入，调整中的数据即

被擦除。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～～ 

 

希望进一步提升马达的响应性时 
 至此调整基本完成，在希望进一步提高马达的响应性，缩短定位时间等时，进行追加调整。请参照后续

的第 4章。 

 

 

3-8 向位置指令动作的上位控制器的设定 
 

 

 以上调整是基于内置指令的调整。在从上位控制器对本伺服驱动器发出脉冲串指令和网络指令等以使得

马达动作时，则需要对上位控制器设定内置指令相关的参数。 

 请对上位控制器设定位置指令动作。 

返回按钮
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第4章 实时伺服调整(手动调整) 
 

 第 3章中已进行自整定水平调整。希望在此基础上进一步缩短定位时间，或抑制马达的动作声和振动时，

进行实时伺服调整。 

 

 

4-1 实时伺服调整 
 

 这里列出实时伺服调整的步骤。通过此功能，在进行自整定水平调整时，可更加细致地调整增益相关的

参数。 

 

1  测试运行的执行 

 

 本调整在与“3-2 测试运行的执行”的同时进行。请执行“测试运行”。 

2  <实时伺服调整>画面的显示 

 

①请在<主工具条>画面上单击  调整功能  

标签，再单击  实时伺服调整  按钮。出

现<实时伺服调整>画面。 

 

※在<实时伺服调整>画面上，调整相关的参

数已被归纳为Step1～Step4(画面构成请

参照节末内容)。 

 

②若对  与低速增益(Step3)联动  复选框

予以勾选，<Step1>画面(通常增益)上经

过调整的值就会被复制到<Step3>画面

(低速增益)上。若变更通常增益下的值，

低速增益下的值也会被变更。 
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3  增益相关参数的调整 

 

①请调整各参数的值。 

 

※在值的调整中， 

 ●基本的调整方法 

  选择“x1”，单击“▲”“▼”按钮  

→ 值每次会上下1。 

 ●选择“x10”，单击“▲”“▼”按钮 → 

值每次会上下10。 

 

※下面为主要的调整参数。 

 ( Step1  等为所显示的画面) 

 其中，参数名有下划线的，在 4-1-1节至

4-1-4节中列出调整的情况。 

 
 

 
   ●P214：速度回路比例增益 ･･･  Step1  

  若予以提升，响应性就会提高，并可缩短定位时间。 

  若提升过量，就会产生振动或超程(位置偏差波形的溢出)。 

 ●P215：速度回路积分时间常数 ･･･  Step1  

  若予以下调，响应性就会提高，并可缩短定位时间。 

  若下调过量，就会产生振动或超程。 

 ●P217：速度回路比例增益分配率 ･･･  Step1  

  若予以提升，响应性就会下降，并可抑制超程。 

  若提升过量，定位时间就会延长。这种情况下若予以下調，定位时间就會缩短。 

  调整的情况请参照 4-1-1节。 

 ●P225：位置回路增益 ･･･  Step1  

  若予以提升，响应性就会提高，并可缩短定位时间。 

  若提升过量，就会产生振动或超程。 

  调整的情况请参照 4-1-2节。 

 ●P229：速度前馈率 ･･･  Step1  

  若予以提升，响应性就会提高，并可缩短定位时间。 

  若提升过量，就会产生超程。 

  以使位置偏差的波形与速度反馈的波形朝向相同，具有某种程度的偏差(速度方向的滞后)移动的

方式进行调整｡ 

  调整的情况请参照 4-1-3节。 

 ●P233：惯量前馈率 ･･･  Step4  

  若予以提升，响应性就会提高，并可缩短定位时间。 

  若提升过量，就会产生超程。 

  调整的情况请参照 4-1-4节。 

 

  ②设定的值决定后，单击  更新  按钮，令

参数反映至本伺服驱动器。若不予更新，

经过调整的数据就不会被反映到本伺服

驱动器中而消失。 

 

③在与机械系统负载之间产生共振时，请参

照 3-5节以设定陷波滤波器。 

 
 

  

  ※在调整不顺利，希望恢复参数值时，请按“返回”按钮。 

 
  

返回按钮
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●实时伺服调整的画面 

 按增益的种类区分画面。 

 

  Step1 ：通常增益相关  Step2 ：通常增益和低速增益的切换条件 
 

   
 

  Step3 ：低速增益相关  Step4 ：前馈相关 
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4-1-1 速度回路比例增益分配率的调整 
 

●这里列出提升速度回路比例增益分配率的值时缩短了时间的示例。 

 

 
 

●系过于提升速度回路比例增益分配率而产生超程(溢出)的波形。 

 

 
  

位置偏差的波形会产生

超程。 

调整前 

调整后 
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4-1-2 位置回路增益的调整 
 

●这里列出提升位置回路增益时缩短了时间的示例。 

 

 
 

 

  

调整前 

调整后 
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4-1-3 速度前馈率的调整 
 

●这里列出提升速度前馈率时缩短了时间的示例。 

 

 
 

●系过于提升速度前馈率而产生超程(溢出)的波形。 

 

 

调整前 

位置偏差的波形相对于动作

反转 

→产生超程 

调整后 

以使位置偏差的波形与速度反馈的

波形朝向相同，具有某种程度的偏

差(速度方向的滞后)移动的方式进

行调整｡ 
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4-1-4 惯量前馈率的调整 
 

●这里列出提升惯量前馈率时缩短了时间的示例。 

 

 
 

●系过于提升惯量前馈率而产生超程的波形。 

 

 
  

位置偏差的波形会产生

超程。 

调整前 

调整后 
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4-2 马达动作声、振动的抑制 
 

4-2-1 马达动作声的抑制 
 

通过调整“反馈滤波器频率”“速度回路微分时间常数”，可抑制马达动作时的响声。这里列出调整这些参

数的步骤。 

 

以下情况下，反馈滤波器的调整与本节的内容稍许不同。请参照相应的章节。 

要求高节拍时 5-3 马达振动的抑制 

与负载的惯量比较大时 6-3 反馈滤波器频率的设定 

负载的刚性较低时 7-3 连接刚性低的机械时的参数变更 
 

1  “FB滤波器频率”的调整 

 

①单击<实时伺服调整>画面上的  ATLv  

标签，在“反馈滤波器设定方法选择”中

选择“手动”。 

(通过选择“手动”，就可输入下述[P342：

反馈滤波器频率])。 

 

②使得“P342：反馈滤波器频率”的值比现

在的值(右图示例为 1000Hz)减小。由此可

抑制马达的动作声。 

 

※若下调过量，马达的响应性就会下降(参

照节末的波形示例)，并有可能在动作时

及停止时产生振动。 

 

 
 

  
2  “速度回路微分时间常数”的调整 

 

①单击<实时伺服调整>画面上的  Step1  

标签。 

 

②将“P216：速度回路微分时间常数”的值

设为负值(通常设为“-10”～“-100”左

右)。由此可抑制马达的动作声。 

 

※若过于下调值(负值大)，就会产生振动。 

 

 
 

  
3   设定的值决定后，单击  更新  按钮，令

参数反映至本伺服驱动器。 

 若不予更新，经过调整的数据就不会被反

映到本伺服驱动器中而消失。 
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●下图表示过于下调反馈滤波器频率时的波形。 

 

 
  

调整前 

调整后 

若过于下调就会产生振动 
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4-2-2 抑制马达停止时、停止中产生的振动 
 

 在马达停止时(停止的瞬间)产生不可忽略的大振动时，调整“低速速度回路微分时间常数增益”以抑制

停止时产生的振动。在马达停止中(一直停止期间)也仍然产生那样的大振动时，调整“停止中滤波器时间

常数和微分系数”以抑制产生的振动。 

 

●抑制马达停止时产生的振动 

1  低速速度回路微分时间常数的调整 

 

①选择<实时伺服调整>画面上的  Step3  

的标签。 

 

②调整“P221：低速速度回路微分时间常数”

的值。 
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2   一边看着<示波器>画面上显示的状态，一边找出“适当值”(<示波器>画面的启动请参照 2-1-3节

第 5项)。 
 

  
3  设定的值(适当值)决定后，单击  更新  

按钮，令参数反映至本伺服驱动器。 

若不予更新，经过调整的数据就不会被反

映到本伺服驱动器中而消失。 

 
 

 

  

调整前 

调整后 
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●抑制马达停止中产生的振动 

1  停止中滤波器时间常数和微分系数的调整 

 

①在  Step3  标签调整“P235：停止中滤

波器时间常数”以抑制振动。 

 

 将虽然留下少量振动，但最能抑制振动的

状态值设为“适当值”。 

 

②通过“P235：停止中滤波器微分系数”进

行微调整。将最能抑制振动的状态值设为

“适当值”。 

 

 
 

   
2  一边看着<示波器>画面上显示的状态，一边找出“适当值”。 

 

  
※若“停止中滤波器时间常数”和“停止中滤波器微分系数”的值偏离“适当值”，振动相反地会增

大，要予以注意。 

 

② 

① 

调整前 

调整后 
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3  设定的值(适当值)决定后，单击  更新  

按钮，令参数反映至本伺服驱动器。 

若不予更新，经过调整的数据就不会被反

映到本伺服驱动器中而消失。 
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第5章 高节拍时的调整(手动调整) 
 

 在对马达要求高节拍时，基于第 3章及第 4章的调整中有可能无法满足目标节拍。这种情况下就需要追

加进行本章的调整。 

 

   本章中的调整事例） 高响应马达：HD140-185-LS 最大速度＝5.5 [rps] 

  转子惯量＝0.0033 [kg･m
2
] 

 机械系统负载惯量＝0.0128 [kg･m
2
] 

 

 

5-1 加速时间、减速时间和 S字时间 1, 2的设定 
 

 

 本例中通过在 3-2节的测试运行时设定的“①加速时间、减速时间的缩短”和“②将 S字时间 1、2设定

为加速时间、减速时间的一半左右”来缩短定位时间。 

 由于加速时间、减速时间的缩短，实际扭矩指令值的峰值将会增大，因而要注意避免相对于马达成为过

负载(参照 3-3节)。 

 

   

调整后 

加速时间、减速时间＝25.0ms 

S字时间 1＝7.5ms 

S字时间 2＝7.5ms 

峰值扭矩会增大，因而要注意

避免相对于马达成为过负载。 

定位时间从约 96.4ms缩短为

约 80.0ms，约缩短了 16.4ms 

调整前 

加速时间、减速时间＝100.0ms 

S字时间 1＝5.0ms 

S字时间 2＝5.0ms 
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5-2 扭矩前馈滤波器时间常数的调整 
 

通过提升扭矩前馈滤波器时间常数的值，有可能缩短定位时间。若过于提升数值，就会产生超程(溢出)，

要予以注意。 

 

1  扭矩前馈滤波器时间常数的调整 

 

  ①请在<主工具条>画面上单击  调整功能  

标签，再单击  实时伺服调整  按钮。出

现<实时伺服调整>画面。单击  Step4  

的标签。 

 

②一边看着波形，一边渐渐地稍许提升“扭

矩前馈滤波器时间常数”的值。 
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※若过于提升数值，就会产生超程，要予以注意。 

 
  

调整前 

调整后 

定位时间从约 80.0ms 缩短为

约 63.4ms，约缩短了 16.6ms 
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5-3 马达振动的抑制 
 

 

通过调整“P342：反馈滤波器频率”及其次数([P342：反馈滤波器次数])，有可能抑制马达的振动。这里

列出调整的参考值。 

 

1  ＜实时伺服调整＞画面的显示 

 

①请在<主工具条>画面上单击  调整功能  

标签，再单击  实时伺服调整  按钮。出

现<实时伺服调整>画面。 

 

②选择  ATLv  标签。 

 

 
 

  
2  “FB滤波器次数选择”“FB滤波器频率”的调整 

 

 通过只对其中一方、或者两方(顺序任意)进行调整，有可能抑制马达的振动。 

 

●[P342：反馈滤波器次数选择]的调整 

 通常，次数已被设定为“1次”。请尝试选择“2次”，确认振动(实际扭矩指令值与位置偏差的波形)

是否收敛。 

 

●[P342：反馈滤波器频率]的调整 

 作为初期值已输入“1000”。对此请尝试输入“1500”～“2000”之间的任意值(通常的 1.5～2倍)，

确认振动是否收敛。 

 

※一边看着实际扭矩指令值与位置偏差的波形一边进行调整，请单击 2-1-3节第 5项中的  

 解析功能  标签，一边显示<示波器>画面一边进行调整。 
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第6章 大惯量时的调整(手动调整) 
 

 在所连接的机械系统负载的转子惯量比(＝负载惯量相对于马达惯量(转子惯量)的比率)较大(如 150倍以

上)时，下述调整与通常不同。 

   第 3章：自整定、自整定水平调整、定位时间的缩短 

   第 4章：为抑制马达动作声的调整 

 

●有可能难以执行自整定，因而需要下调“运行比率”。 

●进行自整定水平调整和实时伺服调整，再调整 S字时间 1以缩短定位时间。 

●自整定的结果，设定的各增益成为比通常大的值，马达的动作声增大。调整反馈滤波器频率以抑制动作

声。 

 

 

6-1 自整定的设定 
 

 

1  自整定的执行 

 

① 请按照 3-1-4节所述的步骤，显示<自整

定>画面，设定对应转子惯量比的“惯量

倍率选择”。 

 

②请确认在预想的动作范围内没有障碍物

等。若没有问题就单击  开始  按钮。 

 

※与3-1-4节一样，会出现提请注意的画面，

自整定正常完成时，状态中会显示“END”，

整定结果则会显示在画面的右下。 

 

③为了完成自整定，请单击  关闭 。 

 

※与3-1-4节一样，会出现请求再启动本伺

服驱动器的画面。 

 

 
 

 

  
2  自整定失败时 

 

 请下调<自整定>画面内的“运行比率”(初

期值=0.30)的值，并再次执行自整定。 
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6-2 自整定水平调整、实时伺服调整 
 

 

6-2-1 自整定水平调整 
 

1  自整定水平调整的执行 

 

 按照 3-6的步骤，执行自整定水平调整。 

 

 这里列出在尝试将“自整定水平调整”的

值改变为“810”“1500”“2000”“2500”

“3000”“3500”时的<示波器>画面。按

照顺序响应性提高，并向着定位时间短的

波形变化｡ 

 

※本章中的调整事例） 

 使用马达：ND110-65-FS 

  最大速度＝5 [rps] 

  转子惯量＝0.00039 [kg･m
2
] 

 机械系统负载惯量＝0.383 [kg･m
2
] 

 
 

 
   因此，转子惯量比＝0.383/0.00039＝982倍 

 

※“自整定水平调整”的值会根据转子惯量比而不同。请一边确认<示波器>画面，一边进行调整，以

使定位完成时间满足目标节拍。 

 

  自整定水平调整：810 
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  自整定水平调整：1000 

 
 

  自整定水平调整：1500 

 

定位时间＝约 1.52 s 
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  自整定水平调整：2000 

 

  自整定水平调整：2500 

 

定位时间＝约 1.31 s 

定位时间＝约 1.18 s 
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  自整定水平调整：3000 

 

  自整定水平调整：3500 

 

 

 

6-2-2 实时伺服调整 
 

 在自整定水平调整中无法满足目标节拍时，请进行第 4章的实时伺服调整。有可能进一步缩短定位时间。 

 

  

定位时间＝约 1.12 s 

定位时间＝约 1.04 s 
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6-3 反馈滤波器频率的设定 
 

 

1  反馈滤波器次数、频率的设定 

 

①按照4-1节的步骤，显示<实时伺服调整>

画面，单击  ATLv  标签。 

 

②作为参考值，按下表所示方式设定“P342：

反馈滤波器次数”的选择和“P342：反馈

滤波器频率”的值。 

 

※表中所示仅为参考值，有时需要在设定后

根据马达发出的动作声的大小稍许调低。

但是，请勿设定未满100Hz的值。 

 

 
 

  
  

 

转子惯量比 P342：反馈滤波器次数选择 P342：反馈滤波器频率 

300倍以上～未满500倍 2次 330 [Hz]  

500倍以上～未满1000倍 2次 200 [Hz]  

1000倍以上 2次 100 [Hz]  
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6-4 S字时间 1的设定 
 

若作为参考值将 S字时间 1设定为加速时间、减速时间的 1～2成左右，则有可能在加速开始时、减速完

成时机械系统负载中产生的冲击得到缓解。 

 

  例）加速时间为约 1500[msec]时，将 S字时间 1设定为 150～300[msec]左右 
 

 

缓慢地产生实际

扭矩指令值 
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第7章 资料 
 

 

7-1 相关参数一览 
 

 下面列出与试运行及调整相关的参数。也请用户结合参照使用说明书。 

 

 参数编号 参数名称 初期值 单位 

 P160 惯量、粘性摩擦范围选择 4 -- 

 

 参数编号 参数名称 初期值 单位 

 P161 动作方向选择 0 -- 

 P161 位置单位选择 6(固定) -- 

 P161 位置小数单位选择 0(固定) -- 

 P162 电子齿轮比分子 1 -- 

 P163 电子齿轮比分母 1 -- 

 P164 指令单位移动量 
VA：360000 

VD：0 
pulse 

 P165 旋转体位置范围 
VA：360000 

VD：0 
pulse 

 P166 旋转体位置范围符号切换位置 0 pulse 

 

 参数编号 参数名称 初期值 单位 

 P176 位置偏差过大分辨率最大值 1000000 
FB pulse 

(=feedback pulse) 

 

 参数编号 参数名称 初期值 单位 

 P179 S字时间 2 3.0 ms 

 P180 S字时间 1 10.0 ms 

 

 参数编号 参数名称 初期值 单位 

 P200 
增益切换用 

速度检测滤波器时间常数 
0.0 ms 

 P200 
增益切换用 

位置偏差检测滤波器时间常数 
0.0 ms 

 

  



 

7-2 

第
7
章
 

增益编号 参数编号 参数名称 初期值 单位 

0 P210 

低速增益切换速度 1.000 rpm 
1 P240 

2 P270 

3 P300 

0 P211 

低速增益切换偏差脉冲 10 
FB pulse 

(=feedback pulse) 

1 P241 

2 P271 

3 P301 

0 P212 

通常→低速增益切换 
过渡滤波器时间常数 

5.0 ms 
1 P242 

2 P272 

3 P302 

0 P212 

低速→通常增益切换 
过渡滤波器时间常数 

0.0 ms 
1 P242 

2 P272 

3 P302 

0 P212 

低速增益切换规格 1选择 0 -- 
1 P242 

2 P272 

3 P302 

0 P212 

低速增益切换规格 2选择 0 -- 
1 P242 

2 P272 

3 P302 

0 P213 

低速增益切换延迟时间 10.0 ms 
1 P243 

2 P273 

3 P303 

0 P213 

低速增益切换后保持时间 0.0 ms 
1 P243 

2 P273 

3 P303 

0 P214 

速度回路比例增益 25 -- 
1 P244 

2 P274 

3 P304 

0 P215 

速度回路积分时间常数 20.0 ms 
1 P245 

2 P275 

3 P305 

0 P216 

速度回路微分时间常数 0 μs 
1 P246 

2 P276 

3 P306 

0 P217 

速度回路比例增益分配率 0.00 % 
1 P247 

2 P277 

3 P307 

0 P219 

低速速度回路比例增益 25 -- 
1 P249 

2 P279 

3 P309 
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增益编号 参数编号 参数名称 初期值 单位 

0 P220 

低速速度回路积分时间常数 20.0 ms 
1 P250 

2 P280 

3 P310 

0 P221 

低速速度回路微分时间常数 0 μs 
1 P251 

2 P281 

3 P311 

0 P222 

低速速度回路比例增益分配率 0.00 % 
1 P252 

2 P282 

3 P312 

0 P224 

速度回路积分扭矩限制值 0 % 
1 P254 

2 P284 

3 P314 

0 P225 

位置回路增益 20.0 s
 -1
 

1 P255 

2 P285 

3 P315 

0 P226 

低速位置回路增益 20.0 s
 -1
 

1 P256 

2 P286 

3 P316 

0 P227 

位置回路微分时间常数 0 μs 
1 P257 

2 P287 

3 P317 

0 P227 

低速位置回路微分时间常数 0 μs 
1 P257 

2 P287 

3 P317 

0 P229 

速度前馈率 80.0 % 
1 P259 

2 P289 

3 P319 

0 P229 

速度前馈 
・移位率 

0.0 % 
1 P259 

2 P289 

3 P319 

0 P230 

速度前馈 
・滤波器时间常数 

0.20 ms 
1 P260 

2 P290 

3 P320 

0 P231 

惯量 0 
kg･m

 2
 

(范围可在 [P160]
中设定) 

1 P261 

2 P291 

3 P321 

0 P232 

粘性摩擦 0 
(N･m)/s (Nm/rad･s) 
(范围可在 [P160]

中设定) 

1 P262 

2 P292 

3 P322 
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增益编号 参数编号 参数名称 初期值 单位 

0 P233 

惯量前馈率 0.0 % 
1 P263 

2 P293 

3 P323 

0 P233 

粘性摩擦前馈率 0.0 % 
1 P263 

2 P293 

3 P323 

0 P234 

扭矩前馈 

滤波器时间常数 
0.10 ms 

1 P264 

2 P294 

3 P324 

0 P235 

停止中滤波器微分系数 1.0 -- 
1 P265 

2 P295 

3 P325 

0 P235 

停止中滤波器时间常数 0.2 ms 
1 P265 

2 P295 

3 P325 

0 P236 

陷波滤波器中心频率 0 Hz 
1 P266 

2 P296 

3 P326 

0 P236 

陷波滤波器带宽率 0 % 
1 P266 

2 P296 

3 P326 

0 P236 

陷波滤波器深度 0 -dB 
1 P266 

2 P296 

3 P326 

 

 参数编号 参数名称 初期值 单位 

 P330 扭矩指令滤波器次数选择 0 -- 

 P330 扭矩指令滤波器频率 0 Hz 

 P331 陷波滤波器中心频率 1 0 Hz 

 P331 陷波滤波器带宽率 1 0 % 

 P331 陷波滤波器深度 1 0 -dB 

 P332 陷波滤波器中心频率 2 0 Hz 

 P332 陷波滤波器带宽率 2 0 % 

 P332 陷波滤波器深度 2 0 -dB 

 P333 陷波滤波器中心频率 3 0 Hz 

 P333 陷波滤波器带宽率 3 0 % 

 P333 陷波滤波器深度 3 0 -dB 

 P334 陷波滤波器中心频率 4 0 Hz 

 P334 陷波滤波器带宽率 4 0 % 

 P334 陷波滤波器深度 4 0 -dB 

 P342 反馈滤波器次数选择 0 -- 

 P342 反馈滤波器频率 1000 Hz 
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 参数编号 参数名称 初期值 单位 

 P380 磁极检测扭矩限制值 200 % 

 P381 磁极检测增益 1 80 -- 

 P382 磁极检测积分时间常数 200.0 ms 

 P383 磁极检测增益 2 20 s
 -1
 

 P384 磁极检测完成范围 5.0 deg 

 P385 磁极检测滤波器次数选择 0 -- 

 P385 磁极检测滤波器频率 2000 Hz 

 P386 停滞期扭矩 0 % 

 P386 停滞期扭矩保持时间 0.00 s 

 P387 磁极检测扭矩最小值 0 % 

 P387 磁极检测扭矩衰减样式选择 0 -- 

 

 参数编号 参数名称 初期值 单位 

 P474 寸动加速时间 500.0 ms 

 P475 寸动减速时间 500.0 ms 

 P476 寸动速度 10000 pulse/s 

 

 参数编号 参数名称 初期值 单位 

 P601 自整定动作方向 0 -- 

 P601 自整定测试运行比率 0.30 -- 

 P601 自整定最大扭矩 100 % 

 P601 自整定惯量倍率选择 0 -- 

 

 参数编号 参数名称 初期值 单位 

 P604 测试运行开始位置指定 0 -- 

 P604 测试运行动作方向 0 -- 

 P604 测试运行 GSL选择 0 -- 

 P604 测试运行停止时间 1.000 s 

 P605 测试运行开始位置 0 pulse 

 P606 测试运行定位量 0 pulse 

 P607 测试运行定位速度 0 pulse/s 

 P608 测试运行开始位置移动速度 0 pulse/s 
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下述 2个参数群只限于 VD型使用 

 

NET SEL 参数编号 参数名称 初期值 单位 

0 P820 

增益编号选择 0 -- 

1 P830 

2 P840 

3 P850 

4 P860 

5 P870 

6 P880 

7 P890 

 

 

NET SEL 参数编号 参数名称 初期值 单位 

0 P823 

S字时间 1 10 ms 

1 P833 

2 P843 

3 P853 

4 P863 

5 P873 

6 P883 

7 P893 
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7-2 伺服控制框图 
 

 

※
本
图
的
参
数
编
号
假
设
增
益
编
号

0
而
予
以
描
述
。
 

增
益
编
号

0
以
外
时
，
则
为
与
之
对
应
的
参
数
编
号
。
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7-3 连接刚性低的机械时的参数变更 
 

 在连接刚性低(下称“低刚性”)的机械而运行时，在进行 2-2节的试运行前需要变更参数。尚未变更时，

有可能因机械上产生的振动、摇晃而频繁引发警报，或导致包括马达在内的整个机构大幅度摇晃。 

 

 

7-3-1 所谓低刚性的机械 
 

 以下所示的机械可以说是“刚性低”的机械。 

  ●马达与负载(机械)间、或负载与负载间有轴的 

  ●马达与负载间有联轴器的 

  ●负载的形状为格子状的 

  ●马达的设置台脆弱的 

 

 

7-3-2 低刚性时的变更 
 

 请从初期值变更以下参数。 

 

[位置偏差过大分辨率最大值] 

   调整中可能会发生“AL.420(DD.0)：位置偏差过大 1(超过位置偏差最大值)”的警报。请将以下计算

值作为参考值以进行变更。 

 

参数编号 参数名称 设定值 单位 

P176 位置偏差过大分辨率最大值 下述计算值 
FB pulse 

(＝feedback pulse) 

 

   计算值＝(编码器脉冲数[P061]×马达额定速度[P014]×1.2)/位置回路增益 

   ※位置回路增益([P225]等)尚未决定时假设为“5”。 

   例）编码器脉冲数＝3,200,000 ppr，额定转速＝4 rps，位置回路增益＝5 

     计算值＝(3,200,000 ppr×4 rps×1.2)/5＝3,072,000 FB pulse 

 

[速度前馈率] 

 

增益编号 参数编号 参数名称 设定值 单位 

0
 ※
 P229 速度前馈率 0 ％ 

    ※其他增益编号的参数编号请参照 7-1节。 

 

[反馈滤波器次数选择、反馈滤波器频率：P342] 

 

参数编号 参数名称 设定值 单位 

P342 
反馈滤波器次数选择 0 -- 

反馈滤波器频率 参考值为 1000以上
 ※1

 Hz 

    ※1：即使经过增益调整也无法抑制振动时，请将值增大。 
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[S字时间 1] 

 

参数编号 参数名称 设定值 单位 

P180 S字时间 1 参考值为 100以上
 ※1

 ms 

    ※1：即使经过增益调整也无法抑制振动时，请将值增大。 
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7-4 使用 FD-s系统马达时的参数变更 
 

 安装有磁性编码器的 FD-s系列为大惯量负载时，速度回路增益将会增大，因而扭矩波形的变动及动作声

会增大。要减小扭矩变动和动作声时，请将以下设定值作为大致标准来调整反馈滤波器。 

 

转子惯量比 P342：反馈滤波器次数选择 P342：反馈滤波器频率 

0倍以上～未满 10倍 2次 1000 [Hz] 

10倍以上～未满 300倍 2次 500 [Hz] 

300倍以上～未满 500倍 2次 330 [Hz] 

500倍以上～未满 1000倍 2次 200 [Hz] 

1000倍以上 2次 100 [Hz] 
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7-5 自整定相关参数 
 

 通过以下参数设定马达的动作方向及动作速度。 

 

参数编号 参数名称
 ※1

 初期值 设定范围 单位 

P601 

自整定 

动作方向
 ※2 

(动作方向选择) 

往返 

0：往返 

1：＋方向 

2：－方向 

-- 

自整定 

测试运行比率
 ※3 

(运行比率) 

0.30 0.01～1.00 -- 

自整定 

最大扭矩
 ※4 

(最大扭矩) 

100 0～300 % 

自整定 

惯量倍率选择
 ※5 

(惯量倍率选择) 

150倍 

以下 

0：150倍以下 

1：150倍以上 300倍以下 

2：300倍以上 

-- 

※1：“参数名称”栏中的( )内的名称为<自整定>画面内的项目。 

※2：对于“自整定动作方向”， 

选择“往返” → 马达在最初向着正方向动作后向着逆方向动作，再一次进行相同的动作而往返 2次。 

选择“＋方向” → 向着正方向动作 4次。 

选择“－方向” → 向着逆方向动作 4次。 

1次动作的移动量，会根据“运行比率”在<自整定>画面内进行预测，总体的动作量将被作为“马达

动作量”来显示(参照(3-1-4节)。 

※3：所谓“自整定测试运行比率”，是指“自整定执行时马达的动作速度相对于马达额定速度的比率”。 

※4：所谓“自整定最大扭矩”，是指“自整定时相对于马达额定扭矩的最大扭矩”。 

※5：“自整定惯量倍率选择”中，将“相对于马达惯量(转子惯量)的机械系统负载的惯量倍率”区分为 3

个以进行选择。 
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7-6 测试运行的设定 
 

 

7-6-1 测试运行相关参数 
根据以下参数设定测试运行时马达的动作方向及动作速度。 

 

参数编号 参数名称
 ※1

 初期值 设定范围(定义) 单位 

P604 

测试运行 

开始位置指定 

(开始位置指定) 

无效 

0：无效： 开始位置指定“无效”，从现

在位置开始测试运行。 

1：ABS： 从现在位置移动到[P605]中

设定的位置。移动到比现在位

置小的位置时向着逆方向移

动，若移动到比现在位置大的

位置则向着正向移动。 

2：INC： 在从现在位置移动[P605]中

设定的量后开始。指定量若是

-数值则向逆方向着移动，若

是+数值则向着正向移动。 

-- 

测试运行 

动作方向
 ※2

 

(动作方向) 

往返 

0：往返： 马达在最初向着正向移动后，

向着逆方向移动。 

1：＋方向：向着正方向移动。 

2：－方向：向着逆方向移动。 

-- 

测试运行 

GSL选择 

(增益选择) 

0 

0：增益编号 0 

1：增益编号 1 

2：增益编号 2 

3：增益编号 3 

适用增益编号 0～3中所选择的增益

编号的参数。 

-- 

测试运行 

停止时间 

(停止时间) 

1.000 

0.000～999.999 

系 1次动作完成后，直到执行后续动

作为止的停止时间。 

s 

※1：“参数名称”栏中( )内的名称为<测试运行>画面内的项目。 

※2：1次动作的“移动量”为[P606]中设定的量。测试运行在未发生中途停止要因(警报、警告、超程、复

位)的情况下将不会自动停止(参照 3-2节)。 

 

参数编号 参数名称 初期值 设定范围 单位 

P605 
测试运行 

开始位置
 ※
 

0 -2147483648～2147483647 pulse 

※[P605]为[P604]中的“测试运行开始位置指定”时“ABS”中的开始位置，“INC”中的移动距离。 

 

参数编号 参数名称 初期值 设定范围 单位 

P606 
测试运行 

定位量
 ※
 

0 0～2147483647 pulse 

※[P606]为测试运行时的定位量，也即<测试运行>画面上 1次动作的“移动量”。 
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参数编号 参数名称 初期值 设定范围 单位 

P607 
测试运行 

定位速度
 ※1

 
10000

 
 0～2000000000 pulse/s 

※1：[P607]为测试运行时的定位动作速度，也即<测试运行>画面上的“速度”。 

 

参数编号 参数名称 初期值 设定范围 单位 

P608 
测试运行开始 

位置移动速度
 ※
 

10000 0～2000000000 pulse/s 

※[P608]为指移动至[P605]所设定的“测试运行开始位置”时所使用的速度。 

 

 

7-6-2 测试运行执行时的错误 
 

 测试运行没有正常完成时，“状态”栏中会显示出错误显示及其内容。(显示的区分请参照表7-1 测试运

行时错误一览。)请确认状态显示和错误内容，在排除原因后再次执行测试运行。 

 

 
 

 

表 7-1 测试运行时错误一览 

状态 错误内容 处理 

ALARM STOP 

(警报名) 
因警报而被中止。 

请在确认警报内容后，在排除原因的基础上

解除警报。 

WARNING STOP 

(警告名) 
因警告而被中止。 

请在确认警告内容后，在排除原因的基础上

解除警报。 

FORCED STOP 

因以下原因而马达没有动作。 

●单击了“急速停止”按钮 

●开启了 RST信号 

●自动磁极检测尚未完成 

请进行对应各原因的处理 

USB CLOSE USB通信已被切断。 请在 PC与本伺服驱动器间连接 USB线缆。 
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7-6-3 测试运行执行时的马达动作状态 
 

测试运行执行时的动作状态，可从<测试运行>画面进行确认。若单击通常的<测试运行>画面右上的“动

作状态◯> ”，就会如下图右侧所示显示动作状态画面。 

 

 
 

图 7-1 测试运行画面例 
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7-7 S字时间所发挥的作用 
 

 通过设定S字时间，就可缓解加速、减速的开始时及结束时的冲击。S字时间的设定由2个段阶构成。通过

加入第1段、第2段的S字调整，成为平滑的加速、减速(S字加减速)。 

 

 
 

图 7-2 加速、减速时设定了 S字时间时的速度曲线 

 

 

 

S字时间 2 

S字时间 1 

S字时间 2 
S字时间 1 

有 S字时间 1、2 

只限于 S字时间 1 

无 S字时间 

速度 
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TEL：021-61911888    E-mail：ckdservice@ckd.sh.cn 
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本社 
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TEL：+81-44-855-4311   FAX：+81-44-856-4831 

 

韩国总代理店 

◎Nikki Denso International Korea Co.,Ltd. 

Smart Square A-405, 27, Songdomirae-ro 11beon-gil, Yeonsu-gu, Incheon, 21988, Korea 

TEL：+82-32-831-2133,2155  FAX：+82-32-831-2166 
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