
資料編號 TJ-100180-00-01 

Ver.1.0 

 

 

 

技術資料 

 

AC 伺服驅動器 

VPV Series 

VD Type 

KV-X Controller setting manual 

 

 

 

 

 

 

 

 



i 

前言 
 

在此誠摯地感謝您採用 AC 伺服驅動器＜VPV VD 系列＞。 

本說明書就 AC 伺服驅動器＜VPV VD 系列＞與株式會社基恩斯製 KV-X 控制器連接時的設定内容進行說

明。 

請結合 VPV VD 系列伺服驅動器的使用說明書使用。 

 

 

 

關於 EtherCAT 的商標 

EtherCAT® is a registered trademark and patented technology, licensed by Beckhoff Automation GmbH, Germany. 

 

 

 

BiSS®為 iC-Haus GmbH 的註冊商標。 

 

 

用語定義 

於本使用說明書本文之中，除非另有註明，採用以下用語來表述。 

使用用語 用語內容 

本說明書 VPV Series VD Type 技術資料 KV-X 控制器連接篇 

伺服驅動器 VPV 系列 EtherCAT 規格 AC 伺服驅動器 

VPV DES VPV Data Editing Software（VPV 專用系統輔助工具） 

P*** 參數編號(「***」表示 3 位數的數字) 

KV-X 控制器 株式會社基恩斯製 KV-X 控制器 
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安全注意事項 
 

在使用本說明書前，請務必熟讀 AC 伺服驅動器＜VPV VD 系列＞使用說明書的「安全注意事項」。 

 

 

 

 

 

關於本說明書 

 

有關用戶所使用的伺服驅動器的裝機、配線、使用方法、保養點檢、異常診斷和處理對策等及設定、顯

示，請結合參閱以下另冊使用說明書。 

為了正確進行 EtherCAT 通訊，請充分理解以下資料的內容。 

 

【相關使用說明書】 

TI-016110-**-**「VPV Series VD Type τDISC」 VPV VD τDISC 版使用說明書 

TJ-088190-**-**「VPV Series VD Type Communications」 VPV VD 技術資料 通訊篇 

 

 

本資料的修訂權利，在任何情況下都歸本公司所有，我們可能會未經預告就變更說明書內容。除了特別

做出保證的部分外，本公司對其使用一概不負任何責任。 
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概
要 

第1章 概要 
 

本說明書就伺服驅動器與 KV-X 控制器連接時的設定内容進行說明。 

有關 KV-X 控制器，請參照株式會社基恩斯提供的相關手冊。  

 

 

 

1-1 規格概要 

 

這裡列出與 KV-X 控制器連接時的規格概要。 

 

表 1-1 規格概要 

項 目 對  應 備  注 

對應系列 KV-X520、KV-X530 、KV-X550  

通訊週期 
125μs、250μs、500μs、 

1ms、2ms、4ms 
 

定位控制 

同期控制 
對應 週期性同期位置模式 

速度控制 對應 週期性同期速度模式 

轉矩控制 對應 週期性同期轉矩模式 

原點復歸 對應 關於原點復歸方式，請參照「3-1 章」。 
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第2章 連接設定 
 

2-1 伺服驅動器的外觀 

 

伺服驅動器的外觀如下所示。 

 

圖 2-1 伺服驅動器 外觀 
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2-2 通訊纜線的連接 

 

請向伺服驅動器的上側連接器連接主控設備或者前軸的從控設備，向下側連接器連接後軸的從控設備。 

 

連接例) 

 

※：KV-X 控制器為株式會社基恩斯的產品。 

 

圖 2-2 通訊纜線連接例 
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2-3 伺服驅動器的通訊設定及通訊狀態 

 

2-3-1 節點位址開關設定 

 

設定伺服驅動器的節點位址。 

(設定值為00的情況下，從主控設備設定的節點位址將會有效。) 

開啟電源時的設定將被反映，所以即使在開啟電源中進行變更也將無效。 

 

 

 

圖 2-3 節點位址開關 

 

 

 

2-3-2 狀態 LED 

 

狀態LED上顯示EtherCAT的通訊狀態。 

 

圖 2-4 狀態LED 

 

表 2-1 狀態 LED 對應表 

名稱 顏色 狀態 內容 

RUN 綠色 

熄滅 通訊狀態機器(ESM)為「INIT」狀態 
閃爍 通訊狀態機器(ESM)為「PRE-OPERATION」狀態 
信號閃光 通訊狀態機器(ESM)為「SAFE-OPERATION」狀態 

點亮 通訊狀態機器(ESM)為「OPERATION」狀態 

ERR 紅色 

熄滅 正常動作 
閃爍 通訊設定異常 

信號閃光 同期異常、通訊數據異常 
雙閃 看門狗計時器逾時異常 

L/A 
（IN） 

綠色 

熄滅 物理層的LINK未建立 

點亮 物理層的LINK建立 
閃爍 EtherCAT通訊數據的傳送接收中 

L/A 
（OUT） 

綠色 

熄滅 物理層的LINK未建立 

點亮 物理層的LINK建立 
閃爍 EtherCAT通訊數據的傳送接收中 
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2-4 伺服驅動器的參數設定 

 

伺服驅動器的參數，請在與 KV-X 控制器連接後按以下所示方式進行設定。 

表 2-2 參數設定項目 

參數 

編號 
對象位數 名 稱 設定值 說 明 

P162 ―― 電子齒輪比率分子 1 
不使用電子齒輪。 

P163 ―― 電子齒輪比率分母 1 

P171 ―― 正向軟體 OT 極限 0 
不使用軟體 OT 極限。 

P172 ―― 反向軟體 OT 極限 0 

P800 1 超程執行選擇 0(無效) 

經由 EtherCAT 通訊通知「正向超程(FOT)」

「反向超程(ROT)」的信號狀態，在 KV-X 控

制器側執行異常停止處理等相關操作。 

 

 

2-5 輸入信號的對比表 

 

這裡列出伺服驅動器與 KV-X 控制器的輸入信號對比表。 

 

表 2-3 輸入信號對比表 

伺服驅動器 KV-X 控制器 

正向超程(FOT) 正向極限開關 

反向超程(ROT) 反向極限開關 

通用輸入 1(IN1) 原點感測器 

通用輸入 2(IN2) 停止感測器 

原點減速(ZLS) 同期控制外部輸入 

 

附註 
使用上述信號時，請對[P670/P671：控制輸入信號分配 1/2]進行輸入信號的分配。 
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2-6 KV-X 控制器的設定 

 

2-6-1 ESI 檔案的載入 

 

・請啟動株式會社基恩斯推出的軟體: KV STUDIO，打開新專案或者現有專案檔案。 

・請雙擊專案的 EtherCAT，並單擊所顯示視窗的手動設定。 

 
圖 2-5 ESI 檔案的載入 1 

 

・ESI 檔案的登錄，選擇 ESI 檔案「NikkiDenso NCR-VD Series.xml」的儲存資料夾和檔案。 

 
圖 2-6 ESI 檔案的載入 2 

 

附註 

請事先從本公司官網獲取 ESI 文檔。 
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2-6-2 伺服驅動器的配置 

 

・若從設備清單雙擊「NCR-VD Series Servo Drive」，則會被在 KV-X 控制器下方追加構成。 

 
圖 2-7 伺服驅動器的配置 

 

・請在單擊 KV-X 控制器後單擊設備設定，設定通訊週期。 

 
圖 2-8 通訊週期的設定 

 

・請單擊目標伺服驅動器，在設備設定中按以下所示方式進行設定。 

・Explicit Device ID 檢查 ：使用 

・Explicit Device ID ：伺服驅動器的節點位址開關的設定值（參照 2-3-1 章） 

・Explicit Device ID 寄存器 ：308 

 
圖 2-9 Explicit Device ID 的設定 
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2-6-3 PDO Mapping 的設定 

 

・請雙擊目標伺服驅動器，顯示詳細設定視窗。 

・請在 259th receive PDO Mapping(0x1702)上予以右擊，選擇刪除。 

 
圖 2-10 PDO Mapping 的設定 1 

 

・請雙擊(添加)，在 PDO 添加視窗添加 1704 261th receive PDO Mapping。 

 
圖 2-11 PDO Mapping 的設定 2 
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・請再次雙擊(添加)，在 PDO 添加視窗選擇 1600 1st receive PDO Mapping。 

 
圖 2-12 PDO Mapping 的設定 3 

 

・請將 1600 1st receive PDO Mapping 的內容按紅色框內所示方式予以變更。 

 
圖 2-13 PDO Mapping 的設定 4 
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・請在 260th receive PDO Mapping(0x1B03)上予以右擊，選擇刪除。 

 
圖 2-14 PDO Mapping 的設定 5 

 

・請雙擊(添加)，在 PDO 添加視窗添加 1B04 261th transmit PDO Mapping。 

 
圖 2-15 PDO Mapping 的設定 6 
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・請確認 PDO Mapping 已按以下方式進行設定，單擊 OK。 

・隨後請單擊 EtherCAT 設定視窗的 OK。 

 
圖 2-16 PDO Mapping 的設定 7 

 

 

・顯示如下視窗，請選擇紅色框。 

 
圖 2-17 PDO Mapping 的設定 8 
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2-6-4 軸設定 

 

・請雙擊專案軸設定的軸*:Axis_*，按以下方式進行設定。 

・位元的位置和位元翻轉為紅色框所示的值。 

・馬達最高速度為參數[P067：馬達最大速度]的值※
1
。 

・馬達最大扭力為參數[P080/P081：最大轉矩限制值+/-]的值。 

 
圖 2-18 軸設定 

  

 

※1 參數[P067：馬達最大速度]為「0」時，請設定參數[P014：馬達額定速度]的值。 
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2-6-5 軸控制設定 

 

・請雙擊專案的軸控制設定，單擊座標轉換計算。 

 
圖 2-19 軸控制設定 

 

・請參照下頁，設定以下藍色框所示項。 

・若單擊設定，則會顯示右下所示的視窗。 

・設定後單擊執行計算，再單擊 OK 關閉視窗。 

 
圖 2-20 座標轉換計算設定 
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・請參照下述內容，設定以下藍色框所示項。 

 
圖 2-21 軸控制設定 

 

 

 

◎共通的設定項目 

表 2-4 軸控制設定 共通設定項目  

項目 設定值 單位 

機械配置 回轉工作臺 － 

小數點以下運算精度 任意 － 

切換位置控制模式時的速度閾值 0 rpm 

最高運轉速度 參數[P067：馬達最大速度]的值 ※2 deg/s 

 

  

 

※2 參數[P067：馬達最大速度]為「0」時，請設定參數[P014：馬達額定速度]的值。 
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◎按條件分類的個別設定項目 

① τDISC 馬達在以下條件下使用的情形 1 

此設定於符合以下所有條件時適用。 

・ 使用單圈絕對式編碼器 

※當參數[P060：編碼器類型]中設定為「S-ABS2/4、R-BiSS、NECSS※3」時 

・參數[P061：迴轉類馬達編碼器脈衝數]為非 2 的冪值 

※參數[P061]為 6,815,744ppr 等情況適用 

・馬達運動方向為單一方向的無限長傳送用途。 

表 2-5 伺服驅動器的參數設定 

No. 名稱 設定值 

P164 指令單位移動量 參數[P061]的近似 2 的冪值 

 

表 2-6 軸控制設定 個別設定項目 1 

項目 設定值 單位 

自訂編碼器解析度 Off － 

編碼器解析度 參數[P164：指令單位移動量]的值 PLS/rev 

絕對位置檢測系統 ABS(通常) － 

 

 

 

② τDISC 馬達在以下條件下使用的情形 2 

本設定適用於符合以下條件的情況。 

・使用 1 迴轉絕對式編碼器 

※當參數[P060：編碼器類型]中設定為「S-ABS2/4、R-BiSS、NECSS※3」時 

表 2-7 軸控制設定 個別設定項目 2 

項目 設定值 單位 

自訂編碼器解析度 Off※4 － 

編碼器解析度 參數[P061：迴轉類馬達編碼器脈衝數]的值 PLS/rev 

絕對位置檢測系統 ABS(通常) － 

 

  

 

※3 需啟動 VPV DES 後，並從狀態顯示視窗確認編碼器資訊[L059：編碼器區分]為「絕對式」。 

※4 編碼器解析度為非 2 冪值時，請將其設定為「on」。 
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③ τDISC 馬達在以下條件下使用的情形 3 

・使用增量式編碼器 

※當參數[P060：編碼器類型]中設定為「C-SEN2、NECSS※5」時 

表 2-8 軸控制設定 個別設定項目 3 

項目 設定值 單位 

自訂編碼器解析度 Off※6 － 

編碼器解析度 參數[P061：迴轉類馬達編碼器脈衝數]的值 PLS/rev 

絕對位置檢測系統 INC － 

 

 

 

透過本設定，用來與 KV-X 控制器連接的最低限的通訊設定完成。 

有關其他項目，請設定與客戶的系統相應的值。 

 

 

※5  需啟動 VPV DES，從狀態顯示視窗確認編碼器資訊[L059：編碼器區分]為「增量式」。 

※6  編碼器解析度為非的冪值時，請將其設定為「on」。 
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第3章 原點復歸 
 

3-1 原點復歸方式 

 

表示可否執行 KV-X 控制器的各類原點復原模式。 

 

表 3-1 原點復歸方式一覽 

原點復歸方式 可否執行 

DOG 型(有 Z 相) ○ 

DOG 型(無 Z 相) ○ 

DOG 型固定尺寸(有 Z 相) ○ 

DOG 型固定尺寸(無 Z 相) ○ 

DOG 型(接觸) ○ 

原點感測器 and Z 相 ○ 

原點感測器啟動 ○ 

原點感測器中間點 ○ 

限位開關啟動 ○ 

立即進行 Z 相原點復歸 ○ 

數據組型 ○ 

○：可執行、：不可執行 

 

附註 
關於各原點復歸方式所使用的信號，請參考輸入信號對比表(2-5 章)進行輸入信號準備和參數設定。 
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