
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

LD3-LP CN23.12  

 



1 

 

     

  ....................................................................................................................................... 1 

1.1  ........................................................................................................................................... 1 

1.2  ........................................................................................................................................... 2 

1.2.1  ...................................................................................................................... 2 

1.2.2  .................................................................................................................. 3 

1.3  ........................................................................................................................................... 4 

1.4  ....................................................................................................................................... 6 

1.4.1  .............................................................................................................................. 6 

1.4.2  .............................................................................................................................. 6 

1.4.3  .............................................................................................................................. 7 

1.4.4  ...................................................................................................................... 8 

1.4.5  ...................................................................................................................................... 9 

1.4.6  .............................................................................................................................. 9 

  ................................................................................................................................................. 10 

2.1  ................................................................................................................................. 10 

2.2  ......................................................................................................................... 12 

2.3  ............................................................................................................. 13 

2.3.1  ........................................................................................................ 13 

2.3.2  ........................................................................................................ 13 

2.3.3  ................................................................................................................ 14 

2.3.4  ................................................................................................................ 15 

2.4  ......................................................................................................................... 15 

2.4.1  .................................................................................................................... 15 

2.4.2  ............................................................................................................ 16 

2.4.3  ............................................................................................................ 17 

2.5  ................................................................................................................................. 18 

2.6 CN1  ........................................................................................................ 19 

2.6.1 CN1  ................................................................................................... 19 

2.6.2  ........................................................................................................ 21 

2.6.3  ........................................................................................................ 24 

2.6.4  ............................................................................................................ 27 

2.6.5  ............................................................................................................ 28 

2.6.6  ........................................................................................................ 37 

2.7  ......................................................................................................... 38 

2.7.1  ........................................................................................................................ 38 



2 

 

2.8  ................................................................................................................................. 40 

2.8.1  .................................................................................................................... 40 

2.9  ......................................................................................................................... 41 

2.9.1  ............................................................................................................................ 41 

2.9.2  ........................................................................................................................ 41 

2.9.3  ........................................................................................................................ 42 

2.9.4  ................................................................................................................ 45 

2.9.5  ................................................................................................................ 45 

2.9.6 /  ........................................................................................................... 48 

2.9.7 EMC  .................................................................................................. 49 

2.10  ......................................................................................................................... 50 

  ......................................................................................................................................... 53 

3.1  ................................................................................................................................. 53 

3.1.1  ............................................................................................................................ 53 

3.1.2  ............................................................................................................................ 56 

3.1.3  .................................................................................................................... 61 

3.1.4  ................................................................................................................................ 62 

3.1.5  .................................................................................................................................... 69 

3.1.6  .................................................................................................................................... 70 

3.2  ................................................................................................................................. 71 

3.2.1  ............................................................................................................................ 71 

3.2.2  .................................................................................................................... 76 

3.3 DriverStart  .............................................................................................................................. 77 

3.3.1  .................................................................................................................................... 77 

3.3.2  ............................................................................................................................ 77 

3.3.3  ............................................................................................................................ 78 

3.3.4  ................................................................................................................................ 80 

3.3.5  ................................................................................................................................ 83 

3.3.6  ................................................................................................................................ 86 

3.3.7  .................................................................................................................................... 90 

3.3.8  ............................................................................................................................ 94 

  ......................................................................................................................................... 96 

4.1  ......................................................................................................................................... 96 

4.2  ......................................................................................................................................... 98 

4.2.1  .................................................................................................................... 98 

4.2.2  .................................................................................................................. 142 



3 

 

4.2.3  .................................................................................................................. 162 

4.3  ....................................................................................................................................... 183 

4.3.1  .............................................................................................................................. 183 

4.3.2  .......................................................................................................................... 184 

  ....................................................................................................................................... 186 

5.1  ............................................................................................................................................... 186 

5.2  ....................................................................................................................................... 187 

5.2.1  .................................................................................................................. 188 

5.2.2  .................................................................................................................. 191 

5.2.3  .......................................................................................................................... 202 

5.2.4  .................................................................................................................. 208 

5.3  ....................................................................................................................................... 211 

5.3.1  ...................................................................................................................... 211 

5.3.2  .......................................................................................................................... 212 

  ........................................................................................................................... 217 

6.1  ................................................................................................................................... 217 

6.2  ............................................................................................................................... 218 

6.3  ............................................................................................................................... 219 

6.4  ....................................................................................................................................... 220 

6.5  ....................................................................................................................................... 228 

6.6  ....................................................................................................................................... 230 

  ....................................................................................................................................... 231 

7.1  ........................................................................................................................... 231 

7.2 DIDO  ............................................................................................................................ 264 





1

2 

 

1.2  

1.2.1  
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1.3  

CN1 /

CN2

DriverStart USB

1-1 SIZE-A   



1

5 

 

CN1 /

CN2

DriverStart USB

 

1-2 SIZE-B  

  



1
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1.4  

1.4.1  

1-3  

1.4.2  

1-4  

0 40

90 RH

20 70

90 RH

4 9m s2

19 6m s2

IP20 IP00

5000m 1000m 1000m

100m 1 2000m

  

 

 

 

 

 

PD2 
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1.4.3  

⚫ LD3-LP SIZE-A  

 

1-3 LD3-LP SIZE-A mm

⚫ LD3-LP SIZE-B  

 

1-4 LD3-LP SIZE-B mm  
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1.4.4  

1-5  

1. 90

2. 

3. 

4. 

1. 

2. 

1. 10mm 50mm

2. 1mm 50mm

 

  

 

1-5  



1

9 

 

 

1-6  

1.4.5  

 

2.9  

1.4.6  

 

 
LD3-LP SIZE-A 

 
LD3-LP SIZE-B 

 

1-7 
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10 

 

  

2.1  

CN1 /

220VAC

CN2 

 

2-1 SIZE-A  

➢  

➢  

➢ SIZE-A 2.4.3

2-3  
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11 

 

 

 

 

 

 

 

 

CN1 /

220VAC

CN2 

 

2-2 SIZE-B  

➢  

➢ SIZE-B P B P B

P B  

➢   
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2.2  

 

           

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  
 

  

 

CN3（IN） CN4(OUT)  

引脚

号 
信号名称 

引脚

号 
信号名称  

RS485 

通信端子 

4 RS485+ 4 RS485+  

5 RS485- 5 RS485-  

8 GND 8 GND  

     

 
引脚

号 
信号名称   

MINI USB 

1 VBUS   

2 D-   

3 D+   

4 -   

5 GND   

   

CN1 
引脚

号 
信号名称 

引脚

号 
信号名称 

引脚

号 
信号名称 

IO 连接器

DB44 

1 DO4+ 16 GND 31 DI7 

2 DO3- 17 +24V 32 DI6 

3 DO3+ 18 AI2 33 DI5 

4 DO2- 19 GND 34 DI3 

5 DO2+ 20 AI1 35 PULLHI 

6 DO1- 21 PAO+ 36 HPULSE- 

7 DO1+ 22 PAO- 37 SIGN+ 

8 DI4 23 PBO- 38 HPULSE+ 

9 DI1 24 PZO- 39 SIGN- 

10 DI2 25 PBO+ 40 HSIGN- 

11 COM+ 26 DO4- 41 PULSE+ 

12 - 27 DO5- 42 HSIGN+ 

13 PZO+ 28 DO5+ 43 PULSE- 

14 COM- 29 GND 44 OCZ 

15 - 30 DI8   

 

CN2 
引脚

号 

信号名称  

ABZ BISS-C  

编码器 

连接器 

1394-10P 

 

1 5V 5V  

2 GND GND  

3 A+ -  

4 A- -  

5 B+ -  

6 B- -  

7 Z+ CLK+  

8 Z- CLK-  

9 - DATA+  

10 - DATA-  

    

端子记号 端子名称  

L1、L2 主回路电源输入端子  

P、B、N 再生功能  

U、V、W、PE 伺服电机连接端子  
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2.3  

2.3.1  

2-1 SIZE-A/B  

 
  

  

1

2

3

4

5

6

7

8

9

L1

L2

P

B

N

U

V

W

PE

 

1 L1 

  AC200V 240V -10 +10% 50/60Hz 

2 L2 

3 P 

 P B 2.4  4 B 

5 N 

6 U 

 U V W PE  

7 V 

8 W 

9 PE 

 

2.3.2  

 

 

2-3  

 剥离电线绝缘层，裸线

长度10mm。

 按压操作杆，将内部弹

簧按下。

 将所有裸线均插入连接

器内。

  松开操作杆，轻拉电线

确认连接牢靠后接线完成。
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2.3.3  

L1

L2

U

V

W

24V+

24V-

ALM+

ALM-
CN1

PE

 

2-4 SIZE-A/B  

➢ (L1 L2) (U V W)  

➢ (U V W) (U V W)  

➢ P N

 

➢ 30cm  

➢ 

1  

➢ 15

 

  





2  
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2.4.2  

2-3  

 

 

 
Ec 

  Pr 

/

220V 

1.5A - - - 50Ω 10J 

3.0A - - - 45Ω 15J 

4.5A 50Ω 50W 25W 40Ω 26J 

6.0A 50Ω 50W 25W 40Ω 26J 
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17 

 

2.4.3  

 

2-6  

 



2  

18 

 

2.5  

 

2-7  

 

 

2-8  

➢  

➢  

  



2  

19 

 

2.6 CN1  

2.6.1 CN1  

2-4 CN1  

IF CN1      

 

HDR 44P 

 

DI1 9  

DI2 10  

DI3 34  

DI4 8  

DI5  33  

DI6 32  

DI7 31  

DI8 30  

COM+ 11 DI  

 

DO1+ 7 

 

DO1- 6 

DO2+ 5 

 

DO2- 4 

DO3+ 3 

 

DO3- 2 

DO4+ 1 

 

DO4- 26 

DO5+ 28 

 

DO5- 27 

 

PAO+ 21 

A  

PAO- 22 

PBO+ 25 

B  

PBO- 23 
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IF CN1      

PZO+ 13 

Z  

PZO- 24 

OZOUT 44 Z  

GND_OZ 29  

 

PULSE+ 41 

 

PULSE- 43 

SIGN+ 37 

SIGN- 39 

PULLHI 35  

HPULSE+ 38 

 

HPULSE- 36 

HSIGN+ 42 

 

HSIGN- 40 

 

AI1 20 1 

AI2 18 2 

GND-AI 16  

GND-AI 19  

24V  

+24V 17 

24V  

COM- 14 

 — —  
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2.6.2  

 

17

11

9

10

34

8

33

14

4.7k

4.7k

4.7k

4.7k

4.7K

1k

1k

1k

1k

1k

COM+

DI1

DI2

DI3

DI4

DI5

COM-

+24V 

CN1

32

4.7K

1k

31

4.7K

1k

30

4.7K

1k

DI6

DI7

DI8

 

2-9  

  



2  

22 

 

1   

a) 24V  

DI1

COM+

9

11 4.7kΩ

+24V电源 17

COM- 14

      

2-10  

b)  

DI1

COM+

9

11 4.7kΩ

外部+24V 17

14

 
DI1

COM+

9

11 4.7kΩ

外部+24V

17

14

 

 

2-11  

  



2  

23 

 

2   

a) 24V  

A） 

DI1

COM+

9

11

NPN

4.7kΩ

+24V电源 17

COM- 14

 

DI1

COM+

9

11 4.7kΩ

+24V电源 17

COM- 14

PNP

 

2-12  

b) 24V  

DI1

COM+

9

11

NPN

4.7kΩ

外部 +24V 17

14

 

DI1

COM+

9

11 4.7kΩ

外部+24V 17

14

PNP

 

 

 

2-13  

➢ PNP NPN  
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2.6.3  

MAX 50mA
DO1+

DO1-

10

10

10

DO1

7

6

5

4

3

2

CN1

MAX 50mA
DO2+

DO2-

MAX 50mA
DO3+

DO3-

DO2

DO3

10

1

26

MAX 50mA
DO4+

DO4-

DO3

10

28

27

MAX 50mA
DO5+

DO5-

DO3

 

2-14  

➢  

◼ DC30V( )  

◼ DC50mA( )  

  



2  

25 

 

1   

  

2-15  

  

2-16  



2  

26 

 

2   

  

2-17  

 

2-18  



2  

27 

 

2.6.4 

分
频
处
理
电
路

伺服驱动器

PE

CN1

A

25

23

21

22

29

13

24

Z

B

长线驱动器

PZO+

PZO-

PBO+

PBO-

PAO+

PAO-

RS422线接收器

PZO

PBO

PAO

2-19 

➢ RS422 (AM26C32 )  

➢ 20mA  

➢ PE  



2  

28 

 

2.6.5 

1  

1) 

PULSE+

PULSE-

41

43

240Ω

SIGN+

SIGN-

37

39

240Ω

伺服驱动器

29

GND

GND

上位装置

2-20 



2  

29 

 

2) 

PULSE+

PULSE-

35

41

43

240Ω

2.4kΩ

SIGN+

SIGN-

37

39

240Ω

2.4kΩ

PULLHI

PULSE+

PULSE-

35

41

43

240Ω

SIGN+

SIGN-

37

39

240Ω

PULLHI 2.4kΩ

2.4kΩ

2-21 



2  

30 

 

PULSE+

PULSE-

35

41

43

240Ω

SIGN+

SIGN-

37

39

240Ω

PULLHI

R1

R1

PULSE+

PULSE-

35

41

43

240Ω

SIGN+

SIGN-

37

39

240Ω

PULLHI

R1

R1

2-22 



2  

31 

 

R1  
Vcc−1.5

R1+240
=10mA 

2-5 R1

Vcc  R1  R1  

24V 2.4kΩ 0.5kΩ 

12V 1.5kΩ 0.5kΩ 

◼ 1  

PULSE+

PULSE-

35

41

42

240Ω

SIGN+

SIGN-

37

39

240Ω

PULLHI

2-23 1



2  

32 

 

◼ 2  

PULSE+

PULSE-

35

41

43

240Ω

SIGN+

SIGN-

37

39

240Ω

PULLHI
R1

2-24 2



2  

33 

 

◼ 3 SIGN  

PULSE+

PULSE-

35

41

43

240Ω

SIGN+

SIGN-

37

39

240Ω

PULLHI

R1

2-25 3



2  

34 

 

◼ 4  

PULSE+

PULSE-

35

41

43

240Ω

SIGN+

SIGN-

37

39

240Ω

PULLHI

R1

R1

2-26 4



2  

35 

 

◼ 5  

PULSE+

PULSE-

35

41

43

240Ω

SIGN+

SIGN-

37

39

240Ω

PULLHI

R1

R1

PULSE+

PULSE-

35

41

43

240Ω

SIGN+

SIGN-

37

39

240Ω

PULLHI

R1

R1

PULSE+

PULSE-

35

41

43

240Ω

SIGN+

SIGN-

37

39

240Ω

PULLHI

R1

R1

PULSE+

PULSE-

35

41

43

240Ω

SIGN+

SIGN-

37

39

240Ω

PULLHI

2-27 5



2  

36 

 

2  

HPULSE+ 38

HPULSE- 36

29

HSIGN+ 42

HSIGN- 40

GND
GND

2-28 

5V  

➢  

➢  

➢ 5V GND  



2  

37 

 

2.6.6 

AI1 AI2  

➢ -10V +10V  

➢ 12V  

➢ 9kΩ  

-10V~10V

-10V~10V

AI1 20

AI2 18

GND 16

伺服驱动器

约 9kΩ

约 9kΩ

2-29 

  



2  

38 

 

2.7  

2.7.1  

2-6  

CN2 ABZ BISS

IEEE 1394 10P

5V 5V 1 

GND GND 2 

A 3 

ABZ BISS 

A 4 

B 5 

B 6 

Z 7 

Z 8 

DATA 9 

DATA 10

➢ 30cm  

➢ UL2464 26AWG  

➢ 10m  

2-7  

pps μs

4M 0 125

1 2

9 10
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Z

A

B

+5V

GND

PE

A- 4

B+ 5

B- 6

Z+ 7

Z- 8

+5V

GND

+5V 1

GND 2

A+ 3

 

2-30 ABZ  

+5V

GND

PE

+5V

GND

+5V 1

GND 2

CLK+ 7

CLK- 8

DATA+ 9

DATA- 10

 

2-31 BISS-C  
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40 

 

2.8  

2.8.1  

2-8  

     

 

MINI USB 

 

VBUS 1 

USB  

D- 2 

D+ 3 

— 4 

GND 5 

 — 

➢ 

  

1

5
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2.9  

2.9.1  

2-9  

( )  

PE PE  

 

(2.0mm2 )  3.5mm2

 

D ( 100Ω ) 

(PE)  

(PE)  

2.9.2  

 

  漏电断路器
(RCD)

断路器 噪声滤波器

浪涌吸收器

隔离型
I/F接口用电源

控制器

电脑

伺服驱动器

L1
L2

U

V

W

M

CN4

PG

CN3

电源
（220V）

地线
（PE）

铁氧体磁环

铁氧体磁环

金属控制柜

屏蔽
接地

屏蔽
接地

屏蔽
接地

 

屏蔽
接地

PE

 

2-32  

➢ 3m 20m  

➢ 30cm  

➢  

➢  

➢  

➢ (PE)  

➢  
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2.9.3  

1   

 

噪声
滤波器

L1

L2

交
流
电
源

伺服驱
动器

伺服驱
动器

伺服驱
动器

噪声
滤波器

 

2-33  

➢  

➢  

➢  

➢  

➢ 

 

➢ 30cm

 

➢ 

2  
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(A) 

A B C D E F G H I J K L M N 

4 

6 

8 

113.5±1 57.5±1 45.4±1 94±1 56 103 25 12.4 32.4 15.5 4.4 6 0.9 6.3×0.8 
10 

12 

16 
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2.9.4  

 

➢ B  

➢  

➢ EMI

 

➢  

 

➢  

➢ B  

➢  

➢  

➢  

2.9.5  

1   

CE EMC 

PE PE

90%  

——  

 

2-36  

 

  

PE

PE 导线芯

和屏蔽层 屏蔽层 屏蔽

PE
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/ PE

 

 

2-37 /  

 

➢  

➢ 

100m  

➢ 360°

PE  

➢ b≥1/5 a 2-38  

 

2-38 

a b

b≥1/5·a
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2   

 

3  USB  

➢ USB mini-B  

➢ USB  

➢  

4   

2-39  

➢  

➢ 

 

➢ 90 

 

➢  

➢  

 

2-39  

驱动器

最小200mm

最小300mm

主电路线缆

动力线缆

最小500mm

最小500mm

制动电阻线缆

动力线缆

主电路线缆

90°

90°

控制线缆

控制线缆

主电路线缆
编码器线缆

控制线缆

 

通信线缆

最小500mm
通信线缆

最小500mm
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2.9.6 /  

/  

➢  

➢  

 

2-12  

  
× ×

mm  

 

DY644020H 64×40×20 

DY805020H 80×50×20 

DY1207030H 120×70×30 
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2.9.7 EMC  

 

2-13 EMC  

  

 

 

 

PE  

Y  

+

 

 

PE  

PE PE  

 

 

 

 

PE  

PE PE  

 

 

 

 

30cm  

I/O  
DI 0.1μF  

AI 0.22μF  
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2.10 

2-40 

➢ 24V 20-28V 200mA  

➢ DI 12-24VDC 30VDC  

➢ / PE GND  

➢ DO 5-24V DO DC30V 50mA  

➢ PE GND  
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2-41 

➢ AI/AO PE  

➢ 24V 20-28V 200mA  

➢ DI 12-24VDC 30VDC  

➢ DO 5-24V DO DC30V 50mA  

➢ PE GND  
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2-42 

➢ AI/AO PE  

➢ 24V 20-28V 200mA  

➢ DI 12-24VDC 30VDC  

➢ DO 5-24V DO DC30V 50mA  

➢ PE GND  
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3.1  

3.1.1  

 

3.3DriverStart  

1   

 

3-1  

P00 10 V 0 220V 0 220V 1 380V

P00 11 Arms 4 70 0 655 35

P00 12 kW 2 30 0 01 655 35

P00 13 N 3 75 0 01 42949672 95

P00 15 Arms 6 90 0 01 42949672 95

P00 17 mm s 1900 0 65535

P00 18 mm s 3000 0 65535

P00 19 kg 2 90 0 42949672 95

P00 22 4 000 0 65 535

Lq P00 23 mH 1 00 0 655 35

Ld P00 24 mH 1 00 0 655 35

P00 25 Vrms m s 6 7 0 6553 5

N N P00 29 mm 32 0 0 1 6553 5

P00 30 μm 1 00 0 01 655 35

P00.31 % 60.0 0.0 6553.5 

P00.32 % 100.0 0.0 6553.5 

P00.33 - 0- 32 0- 32 3- 256 

P00.34 Hz 2000 0 65535 

P00.35 % 2.00 0.00 655.35 

P00.36 Hz 2000 0 65535 

P00.37 % 1.00 0.00 655.35 

P00.38 Hz 1000 0 65535 

P00.39 % 2.00 0.00 655.35 

Q 2 P00.40 Hz 1000 0 65535 

Q 2 P00.41 % 1.00 0.00 655.35 
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开始

接通电源

写厂家密码

（P05.00），获取电
机参数的读写权限

修改电机参数，进
行写入操作

此时，驱动器面板显示如下：
E.910.1

核对第一组中每一项电机参数，确保
参数与实际使用电机参数一致；不一
致时，请修改参数值，并进行参数 写
入 操作。修改参数值时，注意单位量
级应换算一致；
电机参数列表，详见表3-1

电机参数录入流程图
（面板操作）

电机参数录入完成

如对厂家密码设置不明，可询问厂家
人员；
面板介绍与操作示例，详见章节3.2.1

 

 

3-1  
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1   

 

磁极辨识操作流程
（面板操作）

开始

接通电源

写厂家密码

（P05.00），获取相

关参数读写权限

使能功能码P20.11

（磁极辨识）

如对厂家密码设置不明，可询问厂家人

员；

磁极辨识时，应确认电机处于空载状态；

面板介绍与操作示例，详见章节3.2.1

对功能码P20.11（磁极辨识）进行写1操

作：P20.11=1，磁极辨识使能

等待磁极辨识完成
P20.11使能后，电机会自动进行磁极辨

识，请耐心等待片刻；

磁极辨识完成

 

3-2  
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3.1.2  

 

 

➢ 

 

➢  

➢  

1   

P05.12 DO

17 (BK ) DO  

 

3-2 P05.12  

P05.12-  

 /  

 - 

 1 

 0 

 1 

 /  

3-3  

    

17 BK  
 

 

2   

 

➢ 30mm/s  

➢ 30mm/s  
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➢ ON OFF 30mm/s  

➢ OFF ON P05.13 / /

 

➢ 

OFF OFF P05.14

 

伺服使能
（S-ON）

电机通电

抱闸输出
（BK）

抱闸接触部

位置/速度/转矩指
令

零速停机

OFF

电机速度

OFF

OFF

OFF

（抱闸有效）

OFF

P05.13 ON

OFF

OFF

OFF

OFF

ON

ON

ON

ON

（抱闸无效）

*3

*1

*4
P05.14

*2*2

OFF

（抱闸有效）

 

3-3  

*1 ON ON  

*2  

*3 ON P05.13  

*4 ( 30mm/s) OFF OFF

P05.14 OFF  
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3-4 P05.13  

P05.13-  

 /  

 ms 

 250 

 0 

 500 

 /  

3-5 P05.14  

P05.14-  

 /  

 ms 

 150 

 1 

 1000 

 /  

 

 

ON OFF 30mm/s  

➢ OFF ON P05.13 / /

 

➢ OFF

OFF  

Ⅰ. P05.16 P05.15  

Ⅱ. P05.16 P05.15  

➢ ON OFF 50ms
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伺服使能
（S-ON）

电机通电

抱闸输出
（BK）

抱闸接触部

位置/速度/转矩指
令

零速停机

OFF

电机速度

OFF

OFF

OFF

（抱闸有效）

OFF

P05.13
ON

OFF

OFF

OFF

OFF

ON

ON

ON

ON

（抱闸无效）

*3

*1

*2

OFF

（抱闸有效）

50ms

*4
P05.16

*2

*4
P05.15

 

3-4  

*1 ON ON  

*2  

*3 ON P05.13  

*4 OFF P05.15 P05.16 OFF

OFF OFF 50ms  

3-6 P05.15  

P05.15-  

 /  

 rpm 

 30 

 0 

 3000 

 /  
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3-7 P05.16  

P05.16-  

 /  

 ms 

 500 ms  

 1 

 1000 

 /  

3   

1 ( NO.1) 2 ( NO.2) 3.2

2  

1  

DO

OFF  

Ⅰ. P05.16 P05.15  

Ⅱ. P05.16 P05.15  

2  

2 2  

10mm/s DO

OFF P05.14
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3.1.3  

 

 

P04.01  

P04.01 P04 -  

3-8 P04.01  

P04 01

1 

0 

0 

1 
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3.1.4  

1   

控制电源
L1C   L2C

微处理器动作

主电源
R  S  T

伺服准备输出
（Rdy）

伺服使能
（S-O N）

电机通电

抱闸输出
（BK）

抱闸接触部

位置、速度、
转矩指令

O FF
复位200~400m s  *1

O N

不工作 初始化2s

0s以上  *2

正常工作

O NO FF

O FF

O FF

O FF

O FF

O FF（抱闸有效）

无指令

O N

O N

O N

O N

O N（抱闸无效）

有指令

200m s

*3

100m s

P05.17

*4

P05.13      *5

 

3-5  

*1 +5V  

*2 0s  

*3 Rdy  

*4  

*5 P05.12 P05.13  
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2   

B）  1  

是否发生故障

电机速度的绝对值

电机通电状态

伺服报警状态
输出

抱闸输出
(BK)

抱闸接触部

正常
约0.1~3m s

故障

P04.24 *2 速度设定值

10 m m /s

0 m m /s

通电 不通电

非故障
状态

延时P05.16    *2或
速度小于P05.15   *2

Err故障状态

O N O FF

O N（抱闸无效） O FF（抱闸有效）

*1

 

3-6 1  

*1  

*2 P05.12 P05.15 P05.16  

C） 2   

是否发生故障

电机速度的绝对值

电机通电状态

伺服报警状态
输出

正常
约0.1~3m s

故障

10 m m /s

0 m m /s

通电 不通电

非故障
状态

Err故障状态

 

3-7 2   
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D） 2  DB DB  

是否发生故障

电机速度的绝对值

电机通电状态

伺服报警状态
输出

正常
约0.1~3m s

故障

10 m m /s

0 m m /s

通电 不通电

非故障
状态

Err故障状态

D B状态 O FF O N

 

3-8 2 DB DB  

E） 2   

是否发生故障

电机速度的绝对值

电机通电状态

伺服报警状态
输出

正常
约0.1~3m s

故障

10 m m /s

0 m m /s

通电 不通电

非故障
状态

Err故障状态

零速停机 O FF

O N

O FF

 

3-9 2( )  
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F） 2   

是否发生故障

电机速度的绝对值

电机通电状态

伺服报警状态
输出

正常
约0.1~3m s

故障

0 m m /s

通电 不通电

非故障
状态

Err故障状态

零速停机

抱闸输出
（BK）

抱闸接触部

P05.14  *1

O N

O FF O FF

O FF

O N

*2

O N（抱闸无效） O FF（抱闸有效）

 

3-10 2( )  

*1 P05.12 P05.14  

*2   
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3 A.220( ) A..221( )

F)  

G）  

是否发生警告

零速停机

位置锁定状态

电机速度的绝对值

电机通电状态

抱闸输出
（BK）

抱闸接触部

伺服报警状态
输出

正常 约0.1~3m s 警告 约0.1~3m s 正常

10 m m /s

0 m m /s

O N

O FF

O FF

O N

O FF

通电

非警告状态 警告状态 非警告状态

O N

O N（抱闸无效）

O FF

 

3-11  
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2 3 G)  

H） 

是否发生警告

电机速度的绝对值

电机通电状态

抱闸输出
（BK）

抱闸接触部

伺服报警状态
输出

O N

O N（抱闸无效）

正常 警告 正常

维持速度不变

通电

警告状态非警告状态 非警告状态

约0.1~3m s 约0.1~3m s  

3-12   
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I）  

伺服使能
S-O N

故障复位

伺服故障状态
输出

电机通电状态

故障停机状态

抱闸输出
（BK）

抱闸接触部

位置/速度/转矩
指令

O NO FF

O FF（抱闸有效） O N（抱闸无效）

无指令 有指令

故障停机 故障停机解除

不通电 通电

Err故障状态 Rdy状态 Run状态

不使能 使能 不使能

O FF O N

P05.13    *3

*2

约3m s

*1

 

3-13  

*1 DI (5 )  

*2  

*3 P05.12 P05.13  
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3.1.5  

1   

3-9  

1) UVW

2) UVW

3) 

2   

3-10  

rdy

1) 3.2.2

2) 3.2.1

3   

3-11  
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3.1.6  

 

1   

➢ 0  

➢ DB UVW  

➢ / /  

➢   

➢ 0  

2   

➢  

➢ DB UVW  

➢  

3   

: 

3-12  LD3E  

P04 10

0 

1 DB

2 DB DB

P04 11

0 

1 

2 DB

3 DB

4 DB DB

P04 12

0 

1 DB

2 

P04 13
0 

1 DB

P04 14
0 

1 

P04 15

0 

DI

1 

2 
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3.2  

3.2.1  

1   

LD3

 

2   

 

8.8.8.8.8

  

 

3-14  
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rdy

P00.

P20.

P20.00

MODE

 / 

SET

0200

P20.00 / /  

SET

JOG

0300

 / /  

SET

JOG

JOG

长按
 

长按 

电机正方向运动

电机反方向运动

开始/伺服上电

P20.00

P20. rdy

MODE

MODE

MODE

结束

要求：使用面板按键，以转速300mm/s

进行点动运行。

 

3-15  

3   

5 7

 

3-13  

1

2 MODE

3

rocco 

1 MODE

2 MODE

3 SET MODE
P20.00 

1 MODE

2
E.910.1 

1 21

2 P05 03 200 
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3-14  

r o c c o 
r o c c o

  r d y rdy

rdy

3-5

rdy：

nrd：

run：

3-15  

P 2 0. 0 0 P20 00

P

20

00

1 2 3 4 5 
5

12345

- 1 2 3 4 
4

1234

_ 7 8 9 0 
5

1234567890
 _  
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- 3 4 5 6 -
 

^  

¯    1 2 

_. 7 8 9 0 

5

1234567890
 

-  

_
 

-
 

^
 

-. 3 4 5 6 

¯    - 1 2 

 1 0 0. 0 100 0  .  

d o n e  
done

= = . . . P05 01

1

rdy

P00.

P0A. P0A.00

MODE

SET

SET

000

  

P0A.00 12

done

SET

rdy

MODE

012
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3-16  

E. 0 1 0. 0 E.010.0

E

A. 2 2 4. 0 A.224.0

A

1 2 3 4 5 12345

rdy

P00.

P09. P09.00

MODE

SET

251.4

P09.17

  

SET

MODE

结束

P09.17

rdy
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3.2.2  

 

1.

2.

3.

1. MODE

2.   

P20.00;

3. SET

1

2   ；

3 SET

1. ：JOG;

2.

MODE

  rdy

 

3-16  
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3.3 DriverStart  

DriverStart LD3  

3.3.1  

 

3-17  

: 

1  

2  

3  

3.3.2  

 

⚫ 

PC 

 Windows7 x86&64 Windows10 x64 Windows11 x64  

: .Net Framework 4.5  
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3.3.3  

 

 

3-18  

⚫ 

 

 

 

: 
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3-19  

  

  

⚫ 

 

3-20  
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1   

2   

 

 

 

 

,  

 

 

 

3   

  

 

 

4   

⚫ 

3-21  

3.3.4  

⚫ 

csv  

csv  

bmp  

A B AB  
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3-22  

 

 

 

 

FFT FFT

 

 

3-23 FFT  
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3-24  

  

⚫ 

 

 

1 1024

 

wavedata  
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3-25  

3.3.5  

1   

 

 

3-26  
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⚫ 

 

3-27  

⚫ LD3

 

3-28  

⚫ 

⚫ 
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⚫ 

2   

UVW  

 

 

3-29  

3  DI\DO  

DI DO DI DO DI DO  

 

3-30 DIDO  
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3.3.6  

1  JOG 

 

JOG  

 

3-31 JOG 

 

1.  

2.  

3. 

 

2  JOG 

 

JOG  

 

3-32 JOG 
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1. ON  

 

3-33 ON 

2. : 

 

3-34  

3.  

 

3-35  

 

 

3-36  

4.  
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3-37  

3   

16  

 

 

 

 

 

3-38 JOG 

 

1.  

 

3-39   
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2.  

 

 

 

” ”

 

 

3-40  

4   

35

 

 

3-41  
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3.3.7  

1   

 

 

 

 

3-42  

 

1. 0- ” 1-

” 2- ” 3- ”  

2.  

3.  
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2   

 

⚫  

 

3-43  

⚫  
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3-44  

3  -FRF 

 

⚫ 

 

3-45  



3
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⚫ 

 

3-46  

⚫ 

 

3-47  



3

 

94 

 

3.3.8  

1   

 

 

 

 

 

3-48  

 

 

3-49  



3

 

95 

 

2   

10  

 

 

3-50  

  

  

   

3   

LD3  

 

 

3-51  



4

 

96 

 

  

4.1  

 ( )  

 

5 LED 5   

8 DI DI~1ms 

5  DO  1ms  50mA,  5V~30V  

 
500KHz 

200KHz 

 4MHz 

 4MHz  

DB   

 / /  

USB  DriverStart 

   

 

 / / JOG 

 / / /  

  

 - 

 - 

 / /  

   

 

 / / /AI / JOG 

 - 

 - 

 - 

 / / /  

   

 

 / /AI  

  

   

   

   

 / /  

   

 

 41  

 - 

   

 - 
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 - 

 
- 

 - 

 A  

   

 - 

  

 - 

 - 

 - 

 - 

 - 

 - 

   

 

 / /  

 
 

  

 
 

  

 
 

  

   

DriverStart  

 

Jog/ Jog/ / / / /

 

/ / / /  

 /  

 / /  

  

   

 

 / / /DB/  

 - 

 DIDO  

CALL  - 

 - 

 - 

 - 

 - 
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4.2  

4.2.1  

“ ”  

“ ”  

×

+

-

+
+

速度
反馈

-

4-1  

DriverStart P04.00 1

 

 

Coin

Near

4-2  

4.2.1.1  
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DI FunIN.3

DI FunIN.21

4-3  
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1.  

P13.00   

P13.00

0

P13.13

P17

1

DI FunIN.16

脉冲指令为零

DI FunIN.3

4-4  

P13 00
0

1
0 
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1) (P13.00=0)

开始

确认脉冲指令输入
端子

脉冲输入管脚滤波

结束

脉冲指令高低速选择
P13.13

设定脉冲指令形态

方向+脉冲

A相+B相正交脉冲
CW+CCW

滤除干扰信号

低速脉冲输入滤波P07.74

高速脉冲输入滤波P07.75 

4-5   
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2  

◼ ( PULSE+ PULSE- SIGN+ SIGN-) (

500kpps) ( 200kpps)  

◼ ( HPULSE+ HPULSE- HSIGN+ HSIGN-) (

4Mpps)  

P13 13
0

1
0 

2  
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4-1  

4M 5V 25mA

500k 5V 15mA

200k 24V 15mA

 

 

P07 74 0 255 25ns 30

P07 75 0 255 25ns 3 

tF tmin

tF  

输入信号

滤波后信号

tF tF

>tF

<tF <tF
输入信号的最小宽度tmin

信号宽度小于tF，滤波

后保持原高电平状态。
信号宽度小于tF，滤波

后保持原低电平状态。

4-6  

tF tF≤(20%~25%)tmin  

( )  

4-2  

25ns

P07 74 167k 30

P07 74 167k 250k 20

P07 74 250k 500k 10

P07 75 500k 1M 5 

P07 75 1M 3 

30 30*25=750ns   
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3  

◼ + ( )  

◼ AB 4  

◼  / (CW+CCW)  

 

P13 14

0

1

2 A B 4

3 CW CCW

0 

4-3  

P04 01 P13 14

0 

0 
PULSE

SIGN

PULSE

SIGN

t2t1 t3

高

PULSE

SIGN

t2t1 t3

低

1 
PULSE

SIGN

PULSE

SIGN

t2t1 t3

低

PULSE

SIGN

t2t1 t3

高

2 

A B

4

PULSE A

SIGN B

A相

B相

t4 t4

t4 t4

A B 90

A相

B相
t4 t4

t4 t4

B A 90

3 CW CCW
PULSE CW

SIGN CCW

CW

CCW

t6t5 t5t5 t5

CW

CCW

t6t5 t5t5 t5

1 

0 
PULSE

SIGN

PULSE

SIGN

t2t1 t3

低

PULSE

SIGN

t2t1 t3

高

1 
PULSE

SIGN

PULSE

SIGN

t2t1 t3

高

PULSE

SIGN

t2t1 t3

低
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2 

A B

4

PULSE A

SIGN B

A相

B相
t4 t4

t4 t4

B A 90

A相

B相

t4 t4

t4 t4

A B 90

3 CW CCW
PULSE CW

SIGN CCW

CW

CCW

t6t5 t5t5 t5

CW

CCW
t6t5 t5t5 t5

 

4-4  

μs

t1 t2 t3 t4 t5 t6

4Mpps 0 125 0 125 0 125 0 25 0 125 0 125

500kpps 1 1 1 2 1 1 

200kpps 2 5 2 5 2 5 5 2 5 2 5

0.1μs  

 

P08.05 P08.05

E.424.0 ( )  

P08 05 100~4000 kHz 4000 
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2) (P13.00=1)

16

 

开始

设定预设位置运行
模式

设定预设位置运行
曲线

• 预设位置运行方式 ：P17.00

• 位移指令终点段数选择 ：P17.01

• 余量处理方式 ：P17.02

• 时间单位 ：P17.03

• 位移指令类型选择 ：P17.04

• 连续模式循环运行起始段选择 ：P17.05

设定每段曲线相关参数

配置 DI 端子
FunIN.16 功能有效

设定预设位置指令
使能

结束

4-7  
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P17 00

0

1

2 DI

3

1 

P17 01 1 16 1 

P17 02
0

1 1

ON

P17 02 P17 00 2

0 

P17 03
0 ms

1 s
P17 00 0 1

0 

P17 04
0

1
0 

P17 05 0 16

P17 00 3 1

P17 05 0 P17 05 P17 01

P17 05 1

P17 05

0 
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◼ (P17.00=0) 

4-5  

1

速度 V

时间 t 
等待时间

第1段

第2段
V1max

V2max

S1
S2

V1max V2max 1 2

S1 S2 1 2

OFF

ON P17 02

OFF OFF

DI

FunIN 21

1 P17.00 1  

◼ (P17.00=1) 

4-6  

1

FunIN 16

速度 V

时间 t 
等待时间

第1段

第2段
V1max

V2max

S1
S2

V1max V2max 1 2

S1 S2 1 2

OFF

ON P17 02

OFF OFF

DI

FunIN 21
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◼ DI (P17.00=2) 

4-7 DI  

ON

DI

速度 V

时间 t 

第x段

第y段

Vx max

Vy max

Sx
Sy

PosInSen

重新置为有效

可用于设置 y段

段号的时间区域

PosInSen

有效

Vxmax Vymax x y

Sx Sy x y

OFF

① x  

② x OFF

x y x y x  

③ x ON

y  

OFF OFF

DI

FunIN 21

DI 4 DI 27~30(FunIN.27

1~ FunIN.30 4) DI  
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0

预设指令选择 1

位置指令方向切换

时间 t

速度指令

V
第1段

第2段
-V

使能

预设位置使能

COIN

[1][3]

[2]

[2]

[3]

预设指令选择 2

预设指令选择 3

预设指令选择 4

 

4-8  

 

*1

 

*2 DI 3ms  

*3 DI 3ms

DI 0.25ms  

FunIN 27 1 4 1 4

4 3 2 1

0 0 0 0 1 

0 0 0 1 2 

1 1 1 1 16

DI 1 0

FunIN 28 2

FunIN 29 3

FunIN 30 4
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◼ (P17.00=3) 

4-8  

1 P17 05 0 P17 05 P17 01

1 P17 05

速度 V

时间 t 

第1段

第2段
V1max

V2max

S1 S2

V1max V2max 1 2

S1 S2 1 2

OFF

ON P17 02

OFF OFF

DI

FunIN 21

16

1  

P17 12 1
1073741824

1073741824
1 10000

P17 14
1

1 6000 mm s 1 200

P17 15
1

0 65535 ms s
1 0 mm s

1000 mm s
10

P17 16
1

0 10000 ms s 1 10
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电机速度 V

时间t 等待时间

P17.16

最大运行速度
P17.14

加减速时间t

电机位移：

(P17.12)×电子齿轮比

 

4-9 1  

P17.14( 1 ) t  

(P17.14) 
1000

t = × (P17.15)

15 3.2  

④  

1 DI 16  

4-9 (FunIN.16 ) DI  

FunIN.16 

P17 00 0 1 3 DI

P17 00 2 DI

2.  

DI 1 DI

21  

4-10 (FunIN.21 ) DI  

FunIN.21 
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(P04.01) (FunIN.21)

 

4-11  

P4 01 FunIN 21

0 

0 

0 

0 

1 

1 

1 

1 

3.  

 

1 DI 3 DI  

ON ONOFF
DI

 

4-10  

FunIN 3



4

 

114 

 

4.2.1.2  

( ) FIR

 

 

◼  

◼  

◼ 10  

P07 00 FIR 0 6553 5 ms
FIR

0 0

P07 01 0 128 0 ms 0 0

( )  

 

位置指令

时间 t 
t t

3t

输入位置指令

FIR滤波

均值滤波

 

4-11  

位置指令

时间 t 

t

3 t

t

3t

输入位置指令

FIR滤波

均值滤波

 

4-12   
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4.2.1.3  

 = ( -  )( ) 

(P08.06)  

P08 08
0 RUN

1 OFF DI
0 

P08.08=1 1 DI 4(FunIN.4 ClrPosErr )

DI  

FunIN 4

 

4-12  

P08 08 0 run

伺服运行

伺服停止

清除

伺服运行

P08 08 1 OFF DI

DI无效

清除

DI有效

DI无效

DI无效

清除

DI有效

DI无效
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4.2.1.4 /  

(P13.08)

(COIN)  

 

 t0

P13.08

COIN

 

4-13  

位置到达窗口信号 P13.08

位置偏差过大阈值 -(P08.06)

位置随动偏差 

P09.40

(编码器单位 )

位置
到达
区间

 P13.09

位置到达窗口信号 -(P13.08)

定位接近信号窗口 -(P13.09)

位置偏差过大阈值 P08.06

 

4-14  

(P13.09) (FunOut.10)

 

/ /
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t0

COIN

)

COIN

P13.60

 

t0

COIN

COIN

P13.10

 

0

 

P13 07

0-

P13 08

1

P13 08

0

2-

COIN

NEAR
0 
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P13 08

0

P13 08

0

P13 10

P13 08 1 65535
COIN

7 

P13 09 1 65535
NEAR

65535

P13 10 0 30000 ms 0 

P13 60 0 30000 ms 0 

 

◼ (P13.09) (P13.08)  

◼ (P13.08)  

◼ (P06.08) P13.08 

P13.08  

◼ (P13.08) P13.07

 

◼ (COIN) (NEAR)  

2 DO DO 10(FunOUT.10

NEAR ) DO 11(FunOUT.11 COIN ) DO  

FunOut 10 NEAR

P13 09

FunOut 11 COIN

P13 08
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4.2.1.5  

1.  

◼  

◼  = P13.51   

◼ Z  

◼ 

 

◼ ( )

 

◼ 

  

2.  

1) 

P13 44

0

1 DI

2
0 

P13 45 1 
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2) 

(P13.48)

 

P13 46 0 3000 mm s 100

P13 47 0 1000 mm s 10

P13 48 0 1000 mm s 2
0 1000

mm s
1000

P13 49 0 655 35 s 
A 425 0

500 00

P13 51
1073741824

1073741824

P09 49
0 

FunIN 11

HomeSwitch DI

0

1

DI
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FunIN 12

FunOut 14

3) 

① P13.44=0 

◼  

② P13.44=1  

电机转速

伺服使能

DI功能回零使能
(FunIN.12)

速度 V

时间 t

ON

OFF OFF

ON

OFF OFF

 

4-15  

◼  

◼ HomingStart  

◼ 

HomingStart  

◼ (A.425.0) HomingStart

A.425.0  

◼  

③ P13.44=2 

◼  

◼ 

 

◼ (A.425.0) P13.44 0

A.425.0 P13.44=0 P13.44   
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4) 

I) 1  

4-13 1 

1.1

正向反向

Z信号

负限位开关

1.2

高速

低速

Z

1
1 1

Z

1 2
Z
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II) 2  

4-14 2 

2.1

正向反向

Z信号

正限位开关

2.2

高速

低速

Z

2
2 1

Z

2 2
Z
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III) 3-4  

4-15 3-4 

3.1

3.2

高速

低速

正向反向

Z信号

原点开关信号

4.1

4.2

Z

3
3 1

Z

3 2
Z

4
4 1

Z

4 2
Z
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IV) 5-6  

4-16 5-6 

高速

低速

5.1

5.2

正向反向

Z信号

原点开关信号

6.1

6.2

Z

5
5 1

Z

5 2
Z

6
6 1

Z

6 2
Z
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V) 7-10  

4-17 7-10 

高速

低速

正向反向

Z信号

原点开关

正限位开关

7.1

7.2

8.1

7.3

8.3

8.2

9.1

9.2

9.3

10.1

10.2

10.3

Z

7

7 1

Z

7 2
Z

7 3

Z

8
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8 1

Z

8 2
Z

8 3

Z

9

9 1

Z

9 2
Z

9 3

Z

10

10 1

Z

10 2
Z

10 3

Z

 

  



4

 

129 

 

VI) 11-14  

4-18 11-14 

高速

低速

正向反向

Z信号

原点开关

负限位开关

11.1

11.2

11.3

12.1

12.2

12.3

13.1

13.2

13.3

14.1

14.2

14.3

Z

11

11 1

Z

11 2
Z

11 3

Z

12
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12 1

Z

12 2
Z

12 3

Z

13

13 1

Z

13 2
Z

13 3

Z

14

14 1

Z

14 2
Z

14 3

Z

VII) 15-16  
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17-30 1-14 Z  

VIII) 17  

4-19 17 

17.1

正向反向

负限位开关

17.2

高速

低速

17

17 1

17 2
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IX) 18  

4-20 18 

18.1

正向反向

正限位开关

18.2

高速

低速

18

18 1

18 2
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X) 19-20  

4-21 19-20 

19.1

19.2

高速

低速

正向反向

原点开关信号

20.1

20.2

19

19 1

19 2

20
20 1

20 2

 

  



4

 

134 

 

XI) 21-22  

4-22 21-22 

高速

低速

21.1

21.2

正向反向

原点开关信号

22.1

22.2

21
21 1

21 2

22

22 1

22 2
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XII) 23-26  

4-23 23-26 

高速

低速

正向反向

原点开关

正限位开关

23.1

23.2

24.1

23.3

24.3

24.2

25.1

25.2

25.3

26.1

26.2

26.3

23

23 1

23 2

23 3

24
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24 1

24 2

24 3

25

25 1

25 2

25 3

26

26 1

26 2

26 3
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XIII) 27-30  

4-24 27-30 

高速

低速

正向反向

27.1

27.2

27.3

28.1

29.2

28.3

29.1

29.3

30.1

30.2

30.3

28.2

原点开关

负限位开关

27

27 1

27 2

27 3

28

28 1
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28 2

28 3

29

29 1

29 2

29 3

30

30 1

30 2

30 3

XIV) 31-32  
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XV) 33-34  

4-25 33-34 

正向反向

Z信号

高速

低速

3433

Z

33
33 Z

34
34 Z

XVI) 35  

4-26 35 

正向反向

高速

低速

35

35
35

XVII) -1  
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4-27  -1 

 

 

-1

正向反向

机械极限位置

高速

低速

Z信号

 

 
  

Z   
 

-1 

 

-1 -  

 Z
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XVIII) -2  

4-28  -2 

 

 

-2

正向反向

机械极限位置

高速

低速

Z信号

 

 
  

Z   
 

-2 

 

-2 -  

 Z
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4.2.2  

×
+

+

×
+

- -

 

4-16  

DriverStart P04.00 0

 

 

 

4-17  
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4.2.2.1  

1.  

P14.00  

P14.00

A

P14.01

B

P14.02

A+B

A/B

(P20.52)

0  A

1 B

4

2 A+B

3 A/B

 

4-18  

P14 00

0- A 

1- B 

2- A+B 

3- A\B DI  

4-  

0 

1) A 

A
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A

P14.01

0

1

2-AI1 AI1

P03.44~P03.47 

P03.62

P16

P14.07

AI2

P03.48~P03.51 P03.62

3-AI2

 

4-19 A  

P14 01 A

0-  

1-  

2-AI1

3-AI2

A 0 

 

P14.07  

P14 07 -9999 30000 mm s 200

 

 

 

2 AI1 AI2 ±10Vdc 9kΩ  
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AI2  

开始

设定

P04.00=0

P14.00=0

P14.01=3

零漂校正

设置±10V对应

速度指令

结束

设置当前工作在速度控制模式下

+10V对应的正向最大速度

值 ：P03.62

-10V对应的反向最大速度

值 ：-(P03.62)

速度指令来源选择 ：来源A

速度指令来源A ：AI2给定

手动设置P03.51

或使用AI零点偏移校正 (P20.15)

偏置设置 设置功能码 P02.49

死区设置 设置功能码 P03.50

滤波 设置功能码 P03.48

 

4-20   
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GND  

 

 

4-21 y1 y6  

y2 y3 y4 y5 y6y1

 x

AI1

AI2

GND

 

4-21 AI  

模拟通道输入

电压X(mV)

零漂
偏置

死区

y1 y3 y4 y5

Y(mV)

采样电压

400.0

0

死区
800.0800.0

4000 48003200

模拟通道输入0V时电压

零漂校正后电压

偏置后电压

死区设置后电压

 

4-22 AI  

◼  

P03.48

 

◼  

0V 0V  

y1 P03.48 = 0.00ms

y2 y1  

x=0 y1=400.0mV 400.0mV  

P03.48=400.0(mV) y3 y3=y1-400.0 

(P20.15)  

◼  

0  

y4=0 x=4000mV 4000mV  
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P02.49=4000(mV) y4=x-4000 = y3-4000 

◼  

0  

x 3200mV 4800mV 0 800.0mV

 

P03.50=800.0 y5  

y5 =
0 3200 x 4800

y4 4800<x 10000或-10000 x<3200

 

◼  

P03.62 10V(10000mV)

y6  

y5

10000
×(P03.62)y6 =  

 

4-23( ) 4-23( ) P09.23

AI2 P09.01  

V_Ref

AI

速度

电压

+10V对应速度值
(+P03.62)

-10V对应速度值
(-P03.62)

+10V

-10V

死区
(P03.50)

电压

偏置
(P02.49)

-10V对应速度值
(-P03.62)

死区(P03.50)

-10V

+10V

+10V对应速度值
(+P03.62)

速度
(偏置后)

速度
(无偏置)

无偏置速度指令曲线

偏置后速度指令曲线

 

4-23 AI2 & AI2  

y6 x  

y6 =
0 B-C≤x≤B+C

x-B B+C<x≤10000或-10000≤x<B-C
 

B C   
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P02 49 AI2 10000 10000 mV AI2 0

P03 48 AI2 0 655 35 ms AI2 2 00

P03 50 AI2 0 1000 0 mV AI2 10 0

P03 51 AI2 500 0 500 0 mV AI2 0 0

P03 62 10V 0 6000 mm s 10V 3000

P20 15 AI

0

1 AI1

2 AI2

AI1 AI2 0 

AI1 AI2

7  

2) B 

B

 

B

P14.02

0-

1-

    

2-AI1 AI1

P03.44~P03.47 P03.62

P16

P14.07

AI2

P03.48~P03.51 

P03.62

3-AI2

 

4-24 B  
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P14 02 B

0-  

1-  

2-AI1

3-AI2

B 1 

A  

16

4  

开始

设定预设速度任务
运行模式

设定预设速度任务
运行曲线

结束

预设速度运行方式 ：P16.00

速度指令终点段数选择 ：P16.01

运行时间单位选择 ：P16.02

设定每段曲线相关参数

伺服使能 S-ON

有效

 

4-25  

 

P16 00

0-  

1-  

2- DI  

1 
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P16 01 1 16 16

P16 02
0-S 

1-n
0 

DI FunIN.20  

   

FunIN.20  
-  

-  

P16.01=2  

(P16.00=0) 

P16.00 0

P16.01 P16.02

1 N  

4-29  

1

速度 V

时间 t 

第1段 第2段V1max

V2max

t1 t2 t3 t4 t5

V1max V2max 1 2

t1 1

t3 t5 2

t1 t2 t3 t4

0

OFF OFF H02 05

1 P16.01 1  
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(P16.00=1) 

P16.00 1 P16.01  

P16.02

1 N 1

 

4-30  

1

速度 V
第1段 第2段V1max

V2max

t1 t2 t3 t4 t5

第1段 第2段

t3 t4t6 t7 时间 t 

V1max V2max 1 2

t1 t2 t3 t4

0

OFF OFF P04 12

DI (P16.00=2) 

P16.00 2 DI

P16.01  P16.02 DI

ON/OFF  

4-31 DI  

DI

速度 V

时间 t 

第x段 第y段Vxmax

Vymax

第z段

Vzmax

设置 DI 设置 DI设置 DI

x y DI

OFF OFF P04 12
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DI 4 DI 27~30(FunIN.27 

~ FunIN.30 ) DI 1 DI

20(FunIN.20 )  

FunIN 20
DI

FunIN 27
1

4 FunIN 27 FunIN 30

FunIN 30 FunIN 29 FunIN 28 FunIN 27

0 0 0 0 1 

0 0 0 1 2 

1 1 1 1 16

DI CMD 1 0

FunIN 28
2

FunIN 29
3

FunIN 30
4

第1段

第3段

第2段

第4段

第10段

第11段

第12段

0

OFF

OFF

OFF OFF OFF OFF

ON

ON

ON ON

ON

ON ON ON

CMD1

CMD2

CMD3

CMD4 OFF

OFF

OFF

OFF

ON

OFF

OFF

OFF

OFF

OFF

OFF

OFF

ON

ON

DIR-SEL ON ON ONOFF OFF OFF OFF

时间 t

第16段

ON

ON

ON

ON

ON

电机速度 V

V4

V3

V2

V1

V10

V16

V11

V12
 

4-26   
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1  

P16 03 1 0 65535 ms

1

10

P16 04 1 0 65535 ms 10

P16 09 4 0 65535 ms

4

150

P16 10 4 0 65535 ms 150

P16 20 1 6000 6000 mm s 1 0 

P16 21 1 0 6553 5
s 

min
1 5 0

P16 22 1

0

1 1

2 2

3 3

4 4

1 0 

1~16 4

P16.01=1  

 

4-27  

V1 t1  

t1=
V1

1000
×  

t2  

t2=
V1

1000
×  

+ t3  
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3) A/B DI  

“A/B ” P14.00=3 DI FunIN.23 DI

DI A B  

FunIN 23
A

B

 

4)  

P14.00 4 P20.52 P20.52

 

P20 52 9000 000 9000 000 mm s
0 001 mm s

0 

2.  

DI DI FunIN.20 DI DI

 

FunIN 20

(P04.01) DI (FunIN.20)

 

P04 01 FunIN 20

0 

0 

0 

0 

1 

1 

1 

1 
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4.2.2.2  

 

 

 

P14.08 P14.09

 

P16 3.2  

阶跃指令
斜坡函数控制后

速度V

时间 t t1
实际加速时间

t2
实际减速时间

V1电机给定速度

 

4-28  

P14.08 0 1000 mm/s  

P14.09 1000 mm/s 0  

 

实际加速时间 t1
速度指令

1000
×速度指令加速斜坡时间=

实际减速时间 t2
速度指令

1000
×速度指令减速斜坡时间=  

P14 08 0 65535 ms 0 

P14 09 0 65535 ms 0 
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4.2.2.3  

 

 

 

DI FunIN.6 ( )

P14.10

±1

 

P14.10+10rpm 100 rpm P14.10+20 rpm

DI FunIN.6 ( )

 

低通滤波器

A/D转换

AI2

GND

模拟量速度 低通滤波器AI1 20

18

16
模拟量正最

大转矩限制

伺服驱动器

零位固定DI配置
COM-

4.7kΩ(DI6) 32

14

24V

COM+ 11

17+24V电源

CN1
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速度 V

时间 t 

零位固定速度阈值
P14.10

零位固定 FunIN.6

零速保持

零位固定功能
ON OFF ON OFF

ON OFF

 

4-29  

P14 10 0 6000 mm s 10

 

FunIN 6
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4.2.2.4  

 

P08.03 E.416( ) P08.03 3.2

P08.03  

 

P14.03

 

P14.04  

P14.05  

( )  

 

≤min{ P14.03 P14.04} 

≤min{ P14.03 P14.05} 

P14 03 0 60000 mm s 10000

P14 04 0 60000 mm s 10000

P14 05 0 60000 mm s 10000

4.2.2.5 DO  

DO

P07.76  

1. DO  

P14.12( )

 (FunOUT.5 )

P14.12  

(FunOUT.5 )  

P14.12

FunOUT.5
ON ONOFF OFF OFF

-(P14.12)

 t 

 V

 

4-30  



4

 

159 

 

 

ON DO OFF DO  

     
 

 

 

 

 

 

P14 12 0 1000 mm s 20

DO DO (FunOUT.5 )

DO  

FunOUT 5
P14 12

P14 12

2. DO  

(P14.13)

 (FunOUT.7 )

 

 (FunOUT.7 )  

 V 速度反馈

P14.13

ONOFF OFF

时间 t 

ON

OFFFunOUT.7

 

4-31  

 

ON DO OFF DO  

P14 13 0 100 mm s 10



4

 

160 

 

DO DO (FunOUT.7 )

DO  

FunOUT 7
P14 13

P14 13

3. DO  

(P14.14)

 (FunOUT.8 )

 

 (FunOUT.8 )  

速度 V

速度到达输出FunOUT.8

速度到达 ON ON

P14.14

-(P14.14)

OFF OFF OFF

速度反馈

速度指令

时间 t 
 

4-32  

 

ON DO OFF DO  

P14 14 10 6000 mm s 1000

DO DO (FunOUT.8 VArr

) DO  

FunOUT 8
P14 14

P14 14
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4. DO  

(P14.15)

 (FunOUT.6 )

 

 (FunOUT.6 )  

DO P07.76  

ON

时间 t

OFFOFF

P14.15

-(P14.15)

速度 V

零速 FunOUT.6

零速信号

 

4-33  

ON DO OFF DO  

P14 15 1 6000 mm s 10

DO DO 3(FunOUT.6

) DO  

FunOUT 6
P14 15

P14 15
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4.2.3  

×

编码器

电机转矩指令
输入

转矩控制模式框图

+

电流
反馈

-  

4-34  

P04.00 2

 

 

上位机

控制器

转矩指令输入

转矩限制输出

速度限制输出

转矩到达输出

伺服驱动器

速度限制输入

转矩指令方向
切换输入

 

4-35  
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4.2.3.1  

1.  

P15.00  

 

P15.00

A

P15.01

B

P15.02

A+B

A/B

(P20.54)

0  A

1  B

4

2 A+B

3 A/B DI

 

4-36  

P15 00

0- A 

1- B 

2- A+B 

3- A\B DI  

4-  

0 
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1) A 

A

 

A

P15.01

0-

1-AI1

2-AI2
AI2

P03.48~P03.51

P03.63

AI1

P03.44~P03.47 P03.63

P15.13

 

4-37 A  

P15 01 A

0 P15 13

1 AI1

2 AI2

A 0 

 

P15.13  

P15 13 300 0 300 0
0 1

0 

 

 

 

2 AI1 AI2 ±10Vdc 9kΩ  

 

低通滤波器

A/D转换

AI2

GND

模拟量转矩输入 低通滤波器AI1 20

18

16模拟量转速限制

伺服驱动器
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AI1  

开始

设定
P04.00=2

P15.00=0

P15.01=1

零漂校正

设置±10V对应转矩

指令

结束

设置当前工作在转矩控制模式下

+10V  ：P03.63

-10V  ：-(P03.63)

转矩指令来源选择 ：转矩指令来源A

转矩指令来源A ：AI1给定

P03.47

AI  (P20.15)

偏置设置  P02.48

死区设置  P03.46

滤波  P03.44

 

4-38  
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GND  

 

 

4-39 y1 y6  

y2 y3 y4 y5 y6y1

x

AI1

AI2

GND

 

4-39 AI  

模拟通道输入

电压X(mV)

零漂
偏置

死区

y1 y3 y4 y5

Y(mV)

采样电压

400.0

0

死区
800.0800.0

4000 48003200

模拟通道输入0V时电压

零漂校正后电压

偏置后电压

死区设置后电压

 

4-40 AI  

 

P03.44

 

 

0V 0V  

y1 AI P03.44 = 0.00ms

y2 y1  

x=0 y1=400.0mV 400.0mV  

P03.47=400.0(mV) y3 y3=y1-400.0 

(P20.15)  

 

0  

y3=0 x=4000mV 4000mV  

P02.48=4000(mV) y4 y4=y3-4000 
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0  

x 3200mv 4800mv 0 800.0mV

 

P03.46=800 y5  

y5 =
0 3200≤x≤4800

y4 4800<x≤10000或-10000≤x<3200
 

 

P03.63 10V(10000mV)

y6  

y5

10000
×(P03.63)y6 =  

 

4-41 4-41 P09.22

AI1 P03.63  

T_Ref

AI

转矩

电压

+10V对应转矩值
(+P03.63)

-10V对应转矩值
(-P03.63)

+10V

-10V

死区
(P03.46)

电压

偏置
(P02.48)

-10V对应转矩值
(-P03.63)

死区(P03.46)

-10V

+10V

+10V对应转矩值
(+P03.63)

转矩
(偏置后)

转矩
(无偏置)

无偏置转矩指令曲线

偏置后转矩指令曲线

 

4-41 AI2 & AI2  

y6 x  

y6 =
0 B-C x B+C

B+C<x 10000或-10000 x<B-C(x-B)×
P03.63

10

 

B C   
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P02 48 AI1 10000 10000 mV AI1 0 

P03 44 AI1 0 655 35 ms
AI1

2 00

P03 46 AI1 0 1000 0 mV AI1 10 0

P03 47 AI1 500 0 500 0 mV AI1 0 0

P03 63 10V 1 00 8 00 10V 1 00

P20 15 AI

0

1 AI1

2 AI2

AI1 AI2
0 

: AI2 AI1

3.2  

2) B 

B A 3.2  

3) A/B  

“A/B ” P15.00=3 DI FunIN.23 DI

DI A B  

FunIN 23
OFF A

ON B

4)  

P15.00 4 P20.54 P20.54

 

P20 54 100 000 100 000
0 001
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2.  

DI DI FunIN.19 DI DI

 

FunIN 19

(P04.01) DI (FunIN.19)  

4-32  

P04 01 FunIN 19

0 

0 

0 

0 

1 

1 

1 

1 
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4.2.3.2  

 

 

 

2 1  

(P06.15=1 P06.16≠0) P06.16 2  

P07 02 1 0 30 00 ms 1 0 79

P07 03 2 0 30 00 ms 2 0 79

 

转矩指令

时间t 3t

输入转矩指令

一阶滤波

 

4-42  

转矩指令

时间t 

3t

3t

输入转矩指令

一阶滤波

 

4-43   
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4.2.3.3  

 

 

转矩 T

正转矩限制值

负转矩限制值

时间 t

电机速度 V驱动器实际转矩
指令T

上位机输入转矩指令

转矩

控制
内部速度
控制

转矩
控制

 

4-44  

 

±300.0%  

转矩 T

T-LMT

正内部限制2 (P15.07)

正内部限制1 (P15.05)

+300.0%额定转矩

电机最大转矩

驱动器最大转矩

T-LMT

负内部限制2 (P15.08)

负内部限制1 (P15.06)

-300.0%额定转矩

电机最大转矩

驱动器最大转矩

时间 t

 

4-45  
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1.  

P15.03

 

P15 03

0 1

1 AI

2 DI 1 2

3 DI 1 AI

4 1 AI

0 

 

转矩限制来源选择
P15.03

1-外部AI限制

2-D I切换内部转
矩限制值1和限制

值2

3-D I切换内部转矩限
制值1和外部AI限制

4-内部转矩限制值1
和外部AI限制最小

值

0-内部转矩限制值
1

正转转矩限制1
P15.05

反转转矩限制1
P15.06

AI1

AI2

AI给定转矩
限制

内部转矩限
制1

AI限制

D I选择

D I选择

内部限制

D I选择

正转转矩限制2
P15.07

反转转矩限制2
P15.08

内部转矩限
制2

M in

 

4-46  
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1) P15.03 = 0  

P15.05 P15.06  

负转矩限制值

-(P15.06)

时间 t

正转矩限制值

P15.05

转矩

控制

内部速度

控制

转矩

控制

转矩 T

电机转速 V

驱动器转矩指令 T

上位机输入转矩指令

 

4-47 P15.03=0  

2) P15.03 = 1 AI  

P15.04 AI  

1-AI1

2-AI2

AI

P15.04

AI1

AI2

1- AI

P15.03=1

 

4-48 P15.03=1  

负转矩限制值

- |AI输入电压对应转矩值 |

时间 t

正转矩限制值

AI输入电压对应转矩值

转矩 T

转矩

控制

内部速度

控制

转矩

控制

电机速度 V

驱动器转矩指令 T

上位机输入转矩指令

 

4-49 P15.03=1  

AI1 AI2 3.2  
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3) P15.03 = 2 DI 1 2 

DI P15.05 P15.07

P15.06 P15.08  

P15.03=2

FunIN.14

FunIN.15

1

P15.07

2

P15.05
2-DI

1 2

1

P15.08

2

P15.06

 

4-50 P15.03=2  

4-33 P15.03=2  

DI

FunIN 14

OFF ON

FunIN 15
OFF

P15 05

P15 06

P15 07

P15 06

ON
P15 05

P15 08

P15 07

P15 08

2 DI DI FunIN.14 ( ) FunIN.15 (

) DI  

FunOUT 14

P15 03

P15 03 2

P15 03 3 AI

AI

P15 03 4

AI

FunIN 15

P15 03

P15 03 2

P15 03 3 AI

AI

P15 03 4

AI
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4) P15.03 = 3 DI 1 AI  

P15.04  

DI (FunIN.14) P15.05  

DI (FunIN.14) AI  

P15.04  

DI FunIN.15) P15.06  

DI (FunIN.15) AI  

FunIN.14

FunIN.15

AI

1

P15.05

AI

1

P15.06

4-DI 1

AI

P15.03=3

 

4-51 P15.03=3  

4-34  P15.03=3  

DI

FunIN 14

OFF ON

FunIN 15
OFF

P15 05

P15 06

AI

P15 06

ON
P15 05

AI

AI

AI

 

P15 04 AI
1 AI1

2 AI2
1 
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P15 05
1

0 300 0

100 1

300 0

P15 06
1

0 300 0 300 0

P15 07
2

0 300 0

100 1

300 0

P15 08
2

0 300 0 300 0

5) P15.03 = 4 1 AI  

P15.04  

DI (FunIN.14) AI  

DI (FunIN.14) P15.07 AI

 

P15.04  

DI (FunIN.15) AI  

DI (FunIN.15) P15.08 AI

 

FunIN.14

FunIN.15

P15.07 AI

AI

P15.08 AI

AI

4- 1

AI

P15.03=4

 

4-52 P15.03=4   
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4-35 P15.03=4  

DI

FunIN 14

OFF ON

FunIN 15

OFF
AI

AI

AI

P15 07

AI

ON

AI

AI

P15 08

AI

P15 07

AI

P15 08

2. DO  

(FunOUT.12 )

1 DO DO FunOUT.12 DO  

FunOUT 12

4.2.3.4  

 

超速可能造成
机械损坏！

电机速度V

速度限制

最高速度

时间 t

限速后可放心
使用！

 

4-53   
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1.  

 

P15 09

0

1 DI

2 AI

0 

P15.09

P15.11

-(P15.12)

AI1

AI2

AI

P15.10

FunIN.13

2- AI

1-DI

0-

/

P15.11

/

P15.12

 

4-54  

1) P15.09=0  

P15.11 P15.12

电机速度 V

(mm/s)

正向速度限制值

P15.11

电机最大速度

反向速度限制值

-(P15.12)

-电机最大速度

时间 t

 

4-55 P15.09=0  
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2) P15.09=1 DI  

DI P15.11 P15.12 /  

DI DI FunIN.13 ( ) DI  

FunIN 13
P15 11

P15 12

4-36  

FunIN 13

OFF ON

电机转速 V

( mm/s )

正向速度限制值

P15.12

电机最大速度

反向速度限制值

-(P15.12)

-电机最大速度

时间 t

FunIN 13 P15 12

电机速度 V

( mm/s )

正向速度限制值

P15.11

电机最大速度

反向速度限制值

-(P15.11)

-电机最大速度

时间 t

FunIN 13 P15 11

 

P15 10 AI
1 AI1

2 AI2
AI 1 

P15 11 0 6000 mm s
1

3000

P15 12 0 6000 mm s
2

3000
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3) P15.09=2 AI  

P15.10 AI

(P15.11/P15.12) AI AI (P15.11/P15.12)

 

电机速度 V

(mm/s)

正向速度限制值

AI输入电压对应速度值

电机最大速度

反向速度限制值

- |AI  输入电压对应速度值  |

-电机最大速度

时间 t

内部限制 P15.11

内部限制 -(P15.12)

 

4-56 P15.09=2  

2. DO  

P15.24

 (FunOUT.13 )

 

 (FunOUT.13 )  

1 DO DO FunOUT.13 DO  

速度 V

速度反馈

速度限制值

P15.24

设置窗口

OFF OFF

时间 t 

ON

OFF
FunOUT.13

速度限制

伺服

停止

伺服运行 伺服

停止ON

 

4-57 DO  
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FunOUT 13

4.2.3.5  

DO (FunOUT.9 )  

FunOUT.9

转矩到达 
ON OFF

时间 t 

B

实际转矩 T
A ：实际转矩指令

B ：转矩到达基准值 P15.16

C ：转矩达到有效值 P15.17

D ：转矩到达无效值 P15.18

B+D

B+C

A：实际转矩指令

OFF

0

ON OFF

-(B+C)

-(B+D)

-B

 

4-58  

( P09.02 ) A  

P15.16 B  

P15.17 C  

P15.18 D  

C D B  

DO  

|A|≥B+C 

DO  

DO  

|A|<B+D 

DO  
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B+CB+D-(B+D)

转矩到达DO信号

0

ON

OFF

OFF

OFF

-(B+C) A

ON

 

4-59  

P15 16 0 300 0
100

0 

P15 17 0 300 0
100

20 0

P15 18 0 300 0
100

10 0

DO 1 DO DO 9(FunOUT.9 )

DO  

FunOUT 9
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4.3  

4.3.1  

 

P05.43=2

 

1   

1 2 

2 
3 

3 

2   

P05 43

0

1

2

1 0 

P13 63
2147483648

2147483647
2147483647

P13 65
2147483648

2147483647
2147483648

◼ P05.43=0  

◼ P05.43=1 P09.34) P13.63 A.220

P09.34) P13.65 A.221  

◼ P05.43=2 P09.34)

P13.63 A.220 P09.34) P13.65

A.221  

◼ P13.63< P13.65  
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4.3.2  

 

◼ Z Z  

P05.22=0  

P05.22=1  

A /B

 

PZO- 

PAO+
PAO- 
PBO+
PBO- 
PZO+

21
22
25
23
13
24

GND

44

29

OCZ

GND

29 GND GND

CN2

CN1

PULSE+
PULSE-

35

41
43

240Ω
PULLHI

SIGN+
SIGN-

37
39

240Ω

2.4kΩ

2.4kΩ

HSIGN+
HSIGN-

HPULSE+
HPULSE-

38
36
42
40

CN1

29GND

1

0

2.4kΩ

2.4kΩ

U
V
W
PE

 

4-60  

P13.15=1

P13.15=0  

1  

A PAO+ PAO- 4Mpps 

B PBO+ PBO- 4Mpps 

Z PZO+ PZO- 4Mpps  

(P13.15) (P05.23)

(P13.16) Z (P05.22)  

(P13.15=0) 1 A/B P13.16 A/B

T Z A , T  
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 (P13.15=0)  

P05.23  P05.22

Z

0 

0 

A相

B相

Z相

T

A B 90

A相

B相

Z相

B A 90

1 

A相

B相

Z相

A B 90

A相

B相

Z相

B A 90

1 

0 

A相

B相

Z相

B A 90

A相

B相

Z相

A B 90

1 

A相

B相

Z相

B A 90

A相

B相

Z相

A B 90

 

P05 23
0 A B

1 A B

A B
0 

P13 15

0

1

2

0 

P13 16 35 1073741824 p r 1 PAO PBO 4 2500

P05 22
Z 0

1
Z 1 
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5.1  

 

5-1

 

增量位置指令

增量位置反馈

增益设定：低 增益设定：高 增益设定：高+前馈设定

位置比例增益：40.0Hz

速度比例增益：25.0Hz

速度积分增益：40.00ms

速度前馈比例增益：0

负载质量比：30

位置比例增益：80.0Hz

速度比例增益：50.0Hz

速度积分增益：20.00ms

速度前馈比例增益：0

负载质量比：30

位置比例增益：80.0Hz

速度比例增益：50.0Hz

速度积分增益：20.00ms

速度前馈比例增益：50%

负载质量比：30

 

5-1  

𝐾𝑝 𝐾𝑣 𝐾𝑖

𝜏𝑚 𝑀

 LD3

3C TP

P2P LD3
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5.2  

 

Yes

No

ok

Yes

EEPROM

No

No

ok

Yes

ok

Yes

No

No

Yes

ok

Yes

ok

Yes

No

No

 

5-2  
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LD3

 

➢ P1A -

5.2.4  

➢ P1A - 0-

P06

 

➢ P1A - 0-

P06 - - 1 P06 - - 10-

+  

LD3

 

5.2.1  

 

 

5-3  

 

 

=  
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5-1  

 

◼ 100   

◼  

◼  

◼ 

 

◼ 150 mm/s 

◼  

◼ 3000 mm/s2  

P1A -

 

P1A -  

 

➢ 1  

➢  

30

 

➢ 5.00

P06.10 P06 -  

➢ P1A - P1A.01  
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开始

确认伺服处于
rdy状态

面板设置P20.10=1

Yes

SET

MODE

No

SAVE

 

5-4  
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5-5  

5-2  

 P1A.06 P1A.07 P1A.08 P1A.09 

     

 /  /  /  /  

 mm/s ms ms mm 

 500 125 800 20 

 100 20 50 0 

 1000 800 10000 655.35 

 /  /  /  /  

  

5.2.2  

1   

 

 

P1A.06 

 

T(ms)  

 

P1A.09 

 

P1A.07 

 

P1A.08 

“UP”  
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5-6  

4

2000Hz 500Hz 125Hz

 

4

 

 

5-3  

1 P06 00

1

P06 10

P06 00

5 3 2

2 P06 01

1

 
 

P06.00 
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500 P06.00×P06.01 1000

P06.00 40.0Hz 12.50ms P06.01 25.00ms

P06.01 512.00ms

3 P06 02

1

P06.02

3 5

3 ≤
2 × 𝜋 × 𝑃06.00

𝑃06.02
≤ 5 

P06.00 40.0Hz 50.2Hz P06.02 83.7Hz

4 P07 02
1

4

1000

2 × π × P07.02
≥ 𝑃06.00 × 4

 
 P06.00 

P06.02 

 
 P07.02 

 
 

P06.01 
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P06.00 40.0Hz P07.02 1.00ms

P06.00 P07 02 5.3.2

P06.00 P07.02

P07.02

𝐾𝑝 𝐾𝑣 𝑇𝑖 𝑇𝑓

 

 

 

 

5-7  

𝐾𝑝 ≤
π

2
⋅ 𝐾𝑣

𝑇𝑖 ≥ 4 ⋅
1

𝐾𝑣

𝑇𝑓 ≤
1

4
⋅
1

𝐾𝑣
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5-8  

5-7 5-8

 

 

5-9  
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5-10 𝑇𝑓 = 4𝑚𝑠 

5-9 5-10

 

 

5-11 𝑇𝑓 = 0.2𝑚𝑠 

5-10 5-11
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5-4  

 P06.00- 1 P06.01- 1 P06.02- 1 P07.02- 1 

 0.1Hz 0.01ms 0.1Hz 0.01ms 

 250 3183 400 79 

 1 15 1 0 

 20000 51200 20000 3000 

 /  /  /  /  

 - 

2   

AI1

AI2

P13.12

0

1

2

3

+

-

+

-

+

 

5-12  

 

100%  
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FIR

 

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

速度一定领域的位置偏差随速度前馈增益的上升而变小

指令速度

电机速度

位置偏差 速度FF增益

0[%]

50[%]

80[%]

时间

 

5-13  

 

A）  

P13.12( ) 0

 

5-5  

P13 12

0

1

2 AI1 AI1

3 AI2 AI2
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B）  

(P6.08)  (P07.06)  

5-6  

P07 06

P06 08 5-13

 

无转矩前馈

内部转矩前馈

转矩前馈选择
P14.11

0

1

转矩前馈
控制器

速度环控制

速度
偏差

+

-

速度
反馈

+

指令
输入

速度计算

电流环控制

+

M

电机

编码器

 

5-14  

 

5.2.1

0
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电机速度

位置偏差

指令速度

0[% ]

50[% ]

100[% ]

转矩FF增益

转矩FF增益=100[% ]固定

转矩前馈可将加速度固定范围的位置偏差减小。

 

5-15  

 

A）  

P14.11 ( )

 

5-7  

P14 11

0

1

B）  

(P06.09) (P07.07)  

5-8  

   

P07.07  

 

P06.09  

P07.07 P07.07  

 

P07.07 P06.09 0

 

P07.07 P06.09  

P06.09  
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3   

100% PI

100%  

 

 

5-16   

 

  

t 

 
 

90 ms 

t 

 
 

160 ms 

t 

  

P06.12=50% 

20 ms 

P06.12=100% 

 

P06.12=80% 

20ms 

 

162ms 

 

 

90ms 
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5-9  

P06 12
P06 12

P06 12 100 0

P06 12 100 0

 

5.2.3  

DI

 

➢  

➢  

➢  

➢  

 

时间

动作

状态

增益

指令速度

停止
（伺服锁定）

低增益
（第1增益）

驱动 停止
（伺服锁定）

高增益
（第2增益）

低增益
（第1增益）

1 m s 2 m s

增益下降，振动抑制

 

5-17  

 

LED P2P
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5-10  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

P06 1 35.0Hz   27.0Hz 

P06 1 16.00ms    

P06 1 63.0Hz    

P07 1 0.65ms   0.84ms 

P06 2  35.0Hz   

P06 2  16.00ms   

P06 2  63.0Hz   

P07 2  0.65ms   

P06 -  0  1  

P06 -    10  

P06  
 

 
   

LD3 10 1 DI 9

 

0:     (PS) 

1: DI   (PS) 

2:      (PS) 

3:      (PS) 

4:     (PS) 

5:    (PS) 

6:      (P) 

7:      (P) 

8:      (P) 

9:      (P) 

10: +   (P) 

(P) (PS)

9  
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5-11  

2

3

4

第一 第二 第一 第一第二

切换等级

切换等级

转矩指令 切换延迟 切换延迟

速度指令

第一 第二

切换等级

切换延迟

第一

第一 第二 第一 第二 第一

切换等级

切换等级

速度指令变化率 切换延迟切换延迟
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5

6

7

第一

速度指令

切换等级

正切换时滞

第一 第二

负切换时滞

位置偏差

切换等级

切换延迟

第一 第二 第一

位置指令

第一 第二 第一

切换延迟
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8

9

10 7 9

 

  

第一 第二 第一

切换延迟

定位完成信号

速度指令

第一 第二

切换等级

切换延迟

第一
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P06.17  

5-12  

P06 15 P06 16 P06 17 P06 18 P06 19 P06 20

ms ms

1 0 5 0 50 30 3 0

0

DI

P PI

1

P06 16

0

PS

1 DI

PS

2

PS

3

PS

4

PS

5

PS

6 P

7 P

8 P

9 P

10

P

0 0 0 0 

1000 0 20000 20000 1000 0
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5.2.4  

 LD3 P1A - -

 

LD3 1. 2.  

 

 

开始

Yes

No
5.2.1

Yes

No
P1A

No

Yes
5.3.2

Yes

No

P1A

 

5-18  
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1   

- (P1A.00=1) (P1A.01)

0~40  

5-13  

4 8

8 15

15 20

20 40

- (P1A.00=1) (P06.00~02 P07.02) P1A.01

 

5-14  

P06 00 1

P06 01 1

P06 02 1

P07 02 1

2   

(P1A.00=2) 

 

 

5-19  
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LD3 5.2.3 5.2.2

-

(P06.03~05 P07.03) P1A.01

 

5-15  

P06 03 2

P06 04 2

P06 05 2

P07 03 2

 

5-16  

P06 08 30 0

P07 06 0 50ms

 

 

5-17  

P06 15 1 

P06 00 02 P07 02

P06 03 05 P07 03

P06 16 10
P06 16

P06 17 5 0ms
5 0ms

P06 18 50
50

P06 19 30
30
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(P1A.01)

P1A.00 0  

5-18  

P1A 00 P1A 01

/  

- 

7 16 

0

1

2

5

7

0 

40

5.3  

5.3.1  

 

     Kv+ Kc · Kt

S

+
-

ωref

ωfdb

Ki
s

机械共振点从速度反馈
进入系统

1
Jt

1
s2

acc

陷波器PI

ω

TD

Tε
+

θ

 

5-20  

 

𝐺𝑛𝑜𝑡𝑐ℎ(𝑠) =
𝑠2+2𝜁1𝜔𝑛𝑠+𝜔𝑛

2

𝑠2+2𝜁2𝜔𝑛𝑠+𝜔𝑛
2
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5.3.2  

LD3

 

1   

P1A - - 1

2 LD3 3 3

4  

 

5-21  

 

 

5-19  

 

◼   

◼ 3  

◼  

◼ 

 

◼  

◼ 30000 mm/s2  

◼  
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2   

A）  

 

 

① 

0.625ms  

f = 1/t =1600 Hz 

 

5-22  
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② 1593.750Hz  

 

 

 

5-23   



5

 

215 

 

B） A   

 

5-24  

A ~B  

 

3   

 

P07  -   

 

0.01ms 𝜏𝑚 𝑓𝑐

 

𝑓𝑐 =
1

2𝜋 × 𝜏𝑚 × 0.001
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6.1  

LD3

 

“rdy”  

 6.1  

1 220VAC 380VAC

2 

 

E.010.0
E:故障
A:警告

故障或警告
主码

故障或警告
子码

 

 6.1  

E.010.0 0x010 0x0

A.218.0 0x218 0x0  

rdy  

LD3 10

5

 

DriverStart &

3.3DriverStart  

DriverStart &
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6.2  

 6.2  

× 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 
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√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

× 

× 

× 

× 

× 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

√ 

 

“√” 6.6

 

“×”  

6.3  

 

 6.3  

  

A.220  

A.221  

A.222  

A.223 AI     

A.224  

A.226  



6
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A.227  

A.425  

A.426  

A.427  

A.428  

A.920  

A.921  

A.922  

A.928  

6.4  

 6.4  
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E.021.0 1. 1.  

2. 

E.022.0 
2. 1. 



6

222 

 



6

223 

 



6

224 

 



6

225 

 

E.711.1 

0
1. 0 1.



6

226 

 

E.916.1 
1.

1.  

2.

E.928.0 

ABZ

1. P0018

P0105 1. P0018 P0105  

2.
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6.5  

 6.5-1  

   

A.220.0 

    

1.DI 9

 

1.

 

A.221.0 

 

1.DI 10

 

1.

 

A.222.0 

 
1.  

1.  

2. (1kW

) ( P0800=2)  

A.223.0 

AI      
  

A.224.0 

 

1.  

2. P D

 

3.

 

4.  

5.  

6.  

7.  

1.  

2. P D  

3.  

4.  

5.  

6.

 

A.226.0 

 

1.

 

1.

P C  

2.  

A.227.0 

 
1.  

1.

 

A.425.0 

 

1.  

2.  

3.  

4.  

1. DI P03 DI

11 DI

DI VDI  

2. P13.49  

3. P13.46  

4.  

A.426.0 1. 1.  
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A.427.0 

 
1. EEPROM  

1. EEPROM  

2. P05.10 0 EEPROM  

A.428.0 

 

1. (P13.15=0)

(P13.16)  

1. (P13.16)

 

A.713.2 

 
1.  

1.  

2.  

A.713.3 

 
1.  

1.  

2.  

A.713.4 

 
1.  

1.  

2.  

A.713.5 

Q

 

1.  
1.  

2.  

A.713.6 

D

 

1.  
1.  

2.  

A.920.0 

 

1.  

2.  

1.  

2.  

A.921.0 

 

1.  1.  

A.922.0 

 
1.  

1.  

2.  

 
 

 

A.D35.0 

P13.45

 

1. P13.45 15/16/31/32

 
1. P13.45  

nrd 

 

1.  

2.  

3.  

1. 220VAC/  

2. 
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6.6  

 LD3  

➢ P20.03 = 1  

➢ DI ( 5 )  
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7.1  

7-1  

00

P0003 RW 0 65535 0 

P0005 PTC RW 0 65535 0 

P0010 RW V 
0 220V

0 
1 380V

P0011 RW 0 01A 0 65535 470

P0012 RW 0 01kW 1 65535 230

P0013 RW 0 01N 1 4294967295 375

P0017 RW mm s 0 65535 1900

01

P0100 RW 0 65535 11233

P0105 RW 0 4294967295
10485

76

P0121 RW 0 65535 3 

P0123 RW 0 65535 1 

P0124 RW 0 1mm 1 65535 10

P0125 RW
0

0 

02

P0200
MCU

RO 0 65535 0 
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P0201
FPGA

RO 0 65535 0 

P0202 MCU RO 0 4294967295 0 

P0204 FPGA RO 0 4294967295 0 

P0212 RO 0 65535 220

P0213 RO 0 01kW 1 65535 75

P0215 RO 0 01A 1 65535 550

P0234 RW

0

0 
1

2

3

P0235 RW 10 100 30

P0236 RO W 1 65535 40

P0237 RO 1 1000 50

P0238 RO 1 1000 40

P0239 RW W 1 65535 40

P0240 RW 1 1000 50

03 IO

P0300 DI1 RW

0

9 

1

2

3

4

5

6

7

8

9
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10

11

12

13

14

15

16

19

20

21

22

23

24 1

25 2

26

27 1

28 2

29 3

30 4

31 DI

P0301 DI1 RW
0

0 
1

P0302 DI2 RW DI1 10

P0303 DI2 RW
0

0 

P0304 DI3 RW DI1 11

P0305 DI3 RW
0

0 
1

P0306 DI4 RW DI1 1 

P0307 DI4 RW
0

0 
1

P0308 DI5 RW DI1 5 

P0309 DI5 RW
0

0 
1
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P0310 DI6 RW DI1 4 

P0311 DI6 RW
0

0 
1

P0312 DI7 RW DI1 6 

P0313 DI7 RW
0

0 
1

P0314 RW DI1 0 

P0315 DI8 RW

0

0 1

1

P0318
DI 

1
RW

0

0 

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

16

P0319
DI 

2
RW

0

0 

19

20

21

22

23

24 1

25 2

26
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27 1

28 2

29 3

30 4

31 DI

P0320 DO1 RW

0

6 

1 rdy

2 Run

3 Warn

4 Error

5 TGon

6 Zero

7 VCmp

8 VArr

9 TArr

10 Near

11 Coin

12 Clt

13 Vlt

14 HomeOK

15

eHomeOK

17 BK

18 DB

19 AngRdy

P0321 DO1 RW
0

0 
1

P0322 DO2 RW DO1 2 

P0323 DO2 RW
0

0 
1

P0324 DO3 RW DO1 4 

P0325 DO3 RW
0

0 
1

P0326 DO4 RW DO1 11

P0327 DO4 RW
0

0 
1
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P0328 DO5 RW DO1 14

P0329 DO5 RW
0

0 
1

P0330 DIDO RW

0

0 
1- DI  

2- DO  

3- DIDO  

P0331 DI RW 0 511 511

P0332
DO

RW 0 31 0 

P0334
DO 

RW 0 7 0 

P0344
AI1

RW 0 01ms 0 65535 200

P0345
AI1

RW 0 1 1 

P0348
AI2

RW 0 01ms 0 65535 200

P0349
AI2

RW 0 1 1 

P0362
10V 

RW mm s 0 6000 3000

P0363
10V 

RW 0 800 100

04

P0400 RW

0

1 

1

2

3

4

5

6

P0401 RW
0

0 
1

P0402 RW 0 0 
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P0410 RW

0

2 1 DB

2 DB DB

P0411 RW

0

2 

1

2 DB

3 DB

4 DB DB

P0412 RW

0

2 1 DB

2

P0413 RW
0

1 
1 DB

P0414 RW
0

0 
1

P0415 RW

0

1 
1

2

P0423 RW 0 1 0 3000 1000

05

P0500 RW 0 65535 0 

P0501 RW
0

0 
1

P0510 RW
0

1 
1

P0511 RW
0

0 
1

P0519 RW
0

1 
1

P0523 RW
0 A B

0 
1 A B

P0543 RW

0

0 1

2
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06

P0600 1 RW 0 1Hz 1 20000 250

P0601 1 RW 0 01ms 15 51200 3183

P0602 1 RW 0 1Hz 0 20000 400

P0608 RW 0 1 0 1000 0 

P0609 RW 0 1 0 2000 0 

P0610 RW 0 12000 200

07

P0700
FIR

RW 0 1ms 0 65535 0 

P0701 RW 0 1ms 0 1280 0 

P0702 1 RW 0 01ms 0 3000 79

P0706 RW 0 01ms 0 6400 50

P0707 RW 0 01ms 0 6400 50

P0710 1 RW Hz 50 5000 5000

P0711 1 RW 0 20 2 

P0712 1 RW 0 99 0 

P0713 2 RW Hz 50 5000 5000

P0714 2 RW 0 20 2 

P0715 2 RW 0 99 0 

P0716 3 RW Hz 50 5000 5000
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P0717 3 RW 0 20 2 

P0718 3 RW 0 99 0 

P0719 4 RW Hz 50 5000 5000

P0720 4 RW 0 20 2 

P0721 4 RW 0 99 0 

P0722 5 RW Hz 50 8000 5000

P0723 5 RW 0 20 2 

P0724 5 RW 0 99 0 

P0725 6 RW Hz 10 5000 5000

P0726 6 RW 0 20 2 

P0727 6 RW 0 99 0 

P0747 A RW Hz 10 1000 1000

P0769 RW ms 0 6400 50

P0774 RW 25ns 0 255 30

P0775 RW 25ns 0 255 3 

P0776 RW ms 0 5000 10

08

P0800 RW

0

0 1

2

P0803 RW mm s 0 10000 0 

P0808 RW 0 RUN 0 
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1 OFF DI

P0809 RW
0

1 
1

P0810 RW 0 1 1000 4000 2000

P0811 RW mm s 1 1000 10

P0812 RW 0 1ms 1 1000 20

P0813 RW ms 10 1000 30

P0814 RW 50 300 100

P0816 RW
0

1 
1

P0817 RW
0

1 
1

P0818 RW ms 10 65535 200

P0821 RW C 0 100 0 

P0822 RW 0 1 500 3500 3500

P0823 RW 30 150 100

P0829
ABZ

RW 0 1 1 

P0830
ABZ

RW 0 255 200

09

P0900 RO mm s 32767 32767 0 

P0901 RO mm s 32767 32767 0 

P0902 RO 0 1 32767 32767 0 

P0903 RO mm s 32767 32767 0 
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P0904 RO mm s 32767 32767 0 

P0906
0 1mm s

RO mm s 2147483648 2147483647 0 

P0910 RO 0 1V 0 65535 0 

P0911 RO 0 1V 0 65535 0 

P0912
U

RO 0 01A 0 65535 0 

P0913 RO 0 1V 0 65535 0 

P0914 RO 0 1 0 8000 0 

P0915 RO C 0 65535 0 

P0917 RO 0 1 0 65535 0 

P0918 DI RO 0 65535 0 

P0920
DO

RO 0 65535 0 

P0922 AI1 RO V 32767 32767 0 

P0923 AI2 RO V 32767 32767 0 

P0925 RO 0 1s 0 4294967295 0 

P0927 RO 0 4294967295 0 

P0930 RO 2147483648 2147483647 0 

P0932 RO 2147483648 2147483647 0 

P0934 RO 2147483648 2147483647 0 

P0936 RO 2147483648 2147483647 0 
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P0938 RO 2147483648 2147483647 0 

P0940 RO 2147483648 2147483647 0 

P0949
32

RO 2147483648 2147483647 0 

P0951
32

RO 2147483648 2147483647 0 

0A

P0A00 RW 1 247 1 

P0A02
ModBus 

RW

0 2400bps

6 

1 4800bps

2 9600bps

3 19200bps

4 38400bps

5 57600bps

6 115200bps

P0A03
ModBus 

RW

0 2

8 N 2

0 

1- 1

2- 8 O 1

3- 1

4- 8 E 1

 1

 8 N 1

13

P1300 RW
0

0 
1

P1301
1mm

RW 1P mm 0 1048576 0 

P1303 RW 1 1073741824 1 

P1305 RW 1 1073741824 1 

P1307 RW
0

P13 08
0 
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1

P13 08

0

2

P13 08

0

3

P13 08 P13 10

0

P1308 RW 1 65535 20

P1309 RW 1 65535 65535

P1310 RW ms 0 30000 0 

P1312 RW

0

1 
1

2 AI1

3 AI2

P1313 RW
0

0 
1

P1314 RW

0

0 
1

2 AB 4

3 CW CCW

P1315 RW

0

2 1

2

P1316 RW P 35 1073741824 2500

P1318 RW
0

0 
1

P1344 RW

0

0 
1 DI

2

P1345 RW -2 35 1 
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P1346 RW mm s 0 3000 100

P1347 RW mm s 0 1000 10

P1348 RW mm s2 0 65535 1000

P1349 RW s 0 655 35
500 0

0

P1351 RW 1073741824 1073741824 0 

P1356 RW 0 3000 1000

P1359 RW
0 0

0 
1

P1360 RW ms 0 30000 0 

P1363 RW 2147483648 2147483647
21474

83647

P1365 RW 2147483648 2147483647 21474

83648

14

P1400 RW

0 A

0 

1 B

2 A B

3 A B DI

4

P1401 A RW

0

0 
1

2 AI1

3 AI2

P1402 B RW

0

1 
1

2 AI1

3 AI2

P1403 RW mm s 0 60000 10000

P1404 RW mm s 0 60000 10000
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P1405 RW mm s 0 60000 10000

P1406
DI

RW mm s 0 60000 100

P1407 RW mm s 9999 30000 200

P1408 RW ms 0 65535 0 

P1409 RW ms 0 65535 0 

P1410 RW mm s 0 6000 10

P1411 RW
0

1 
1

P1412 RW mm s 0 1000 20

P1413 RW mm s 0 100 10

P1414 RW mm s 10 6000 1000

P1415 RW mm s 1 6000 10

15

P1500 RW

0 A

0 

1 B

2 A B

3 A B DI

4

P1501 A RW

0

0 1 AI1

2 AI2

P1502 B RW

0

0 1 AI1

2 AI2

P1503 RW

0 1

0 
1 AI

2 DI 1

2
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3 DI 1

AI

4 1

AI

P1504
AI

RW
1 AI1

0 
2 AI2

P1505
1

RW 0 3000 3000

P1506
1

RW 0 3000 3000

P1507
2

RW 0 3000 3000

P1508
2

RW 0 3000 3000

P1509 RW

0

1 1 DI

2 AI

P1510
AI

RW
1 AI1

1 
2 AI2

P1511 RW mm s 0 6000 3000

P1512 RW mm s 0 6000 3000

P1513 RW 3000 3000 0 

P1516 RW 0 3000 0 

P1517 RW 5394 3000 200

P1518 RW 0 5393 100

P1523 RW 0 1 0 

P1524 RW 5 300 10

16

P1600 RW

0

1 1

2 DI
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P1601 RW 1 16 16

P1602 RW
0 s

0 
1 min

P1603 1 RW ms 0 65535 10

P1604 1 RW ms 0 65535 10

P1605 2 RW ms 0 65535 50

P1606 2 RW ms 0 65535 50

P1607 3 RW ms 0 65535 100

P1608 3 RW ms 0 65535 100

P1609 4 RW ms 0 65535 150

P1610 4 RW ms 0 65535 150

P1620 1 RW mm s 6000 6000 0 

P1621 1 RW P1602 0 65535 50

P1622
1

RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4

P1623 2 RW mm s 6000 6000 100

P1624 2 RW P1602 0 65535 50

P1625
2

RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4
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P1626 3 RW mm s 6000 6000 300

P1627 3 RW P1602 0 65535 50

P1628
3

RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4

P1629 4 RW mm s 6000 6000 500

P1630 4 RW P1602 0 65535 50

P1631
4

RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4

P1632 5 RW mm s 6000 6000 700

P1633 5 RW P1602 0 65535 50

P1634
5

RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4

P1635 6 RW mm s 6000 6000 900

P1636 6 RW P1602 0 65535 50

P1637
6

RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4

P1638 7 RW mm s 6000 6000 600
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P1639 7 RW P1602 0 65535 50

P1640
7

RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4

P1641 8 RW mm s 6000 6000 300

P1642 8 RW P1602 0 65535 50

P1643
8

RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4

P1644 9 RW mm s 6000 6000 100

P1645 9 RW P1602 0 65535 50

P1646
9

RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4

P1647 10 RW mm s 6000 6000 100

P1648 10 RW P1602 0 65535 50

P1649
10

RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4

P1650 11 RW mm s 6000 6000 300

P1651 11 RW P1602 0 65535 50

P1652 11 RW 0 0 
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1 1

2 2

3 3

4 4

P1653 12 RW mm s 6000 6000 500

P1654 12 RW P1602 0 65535 50

P1655
12

RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4

P1656 13 RW mm s 6000 6000 700

P1657 13 RW P1602 0 65535 50

P1658
13

RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4

P1659 14 RW mm s 6000 6000 900

P1660 14 RW P1602 0 65535 50

P1661
14

RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4

P1662 15 RW mm s 6000 6000 600

P1663 15 RW P1602 0 65535 50

P1664
15

RW

0

0 
1 1

2 2

3 3
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4 4

P1665 16 RW mm s 6000 6000 300

P1666 16 RW P1602 0 65535 50

P1667
16

RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4

17

P1700 RW

0

1 
1

2 DI

3

P1701 RW 1 16 1 

P1702 RW
0

0 
1 1

P1703 RW
0 ms

0 
1 s

P1704 RW
0

0 
1

P1705 RW 0 16 0 

P1712 1 RW 1073741824 1073741824 10000

P1714 1 RW mm s 1 6000 200

P1715
1

RW ms 0 65535 10

P1716
1

RW P1703 0 10000 10

P1717 2 RW 1073741824 1073741824 10000

P1719 2 RW mm s 1 6000 200

P1720
2

RW ms 0 65535 10
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P1721
2

RW P1703 0 10000 10

P1722 3 RW 1073741824 1073741824 10000

P1724 3 RW mm s 1 6000 200

P1725
3

RW ms 0 65535 10

P1726
3

RW P1703 0 10000 10

P1727 4 RW 1073741824 1073741824 10000

P1729 4 RW mm s 1 6000 200

P1730
4

RW ms 0 65535 10

P1731
4

RW P1703 0 10000 10

P1732 5 RW 1073741824 1073741824 10000

P1734 5 RW mm s 1 6000 200

P1735
5

RW ms 0 65535 10

P1736
5

RW P1703 0 10000 10

P1737 6 RW 1073741824 1073741824 10000

P1739 6 RW mm s 1 6000 200

P1740
6

RW ms 0 65535 10

P1741
6

RW P1703 0 10000 10

P1742 7 RW 1073741824 1073741824 10000

P1744 7 RW mm s 1 6000 200
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P1745
7

RW ms 0 65535 10

P1746
7

RW P1703 0 10000 10

P1747 8 RW 1073741824 1073741824 10000

P1749 8 RW mm s 1 6000 200

P1750
8

RW ms 0 65535 10

P1751
8

RW P1703 0 10000 10

P1752 9 RW 1073741824 1073741824 10000

P1754 9 RW mm s 1 6000 200

P1755
9

RW ms 0 65535 10

P1756
9

RW P1703 0 10000 10

P1757 10 RW 1073741824 1073741824 10000

P1759 10 RW mm s 1 6000 200

P1760
10

RW ms 0 65535 10

P1761
10

RW P1703 0 10000 10

P1762 11 RW 1073741824 1073741824 10000

P1764 11 RW mm s 1 6000 200

P1765
11

RW ms 0 65535 10

P1766
11

RW P1703 0 10000 10

P1767 12 RW 1073741824 1073741824 10000
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P1769 12 RW mm s 1 6000 200

P1770
12

RW ms 0 65535 10

P1771
12

RW P1703 0 10000 10

P1772
13

RW 1073741824 1073741824 10000

P1774
13

RW mm s 1 6000 200

P1775
13

RW ms 0 65535 10

P1776
13

RW P1703 0 10000 10

P1777
14

RW 1073741824 1073741824 10000

P1779
14

RW mm s 1 6000 200

P1780
14

RW ms 0 65535 10

P1781
14

RW P1703 0 10000 10

P1782
15

RW 1073741824 1073741824 10000

P1784
15

RW mm s 1 6000 200

P1785
15

RW ms 0 65535 10

P1786
15

RW P1703 0 10000 10

P1787
16

RW 1073741824 1073741824 10000

P1789
16

RW mm s 1 6000 200

P1790
16

RW ms 0 65535 10

P1791
16

RW P1703 0 10000 10
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P1792 RW 0 16 0 

1A

P1A00 RW

0

7 

1

2

5

7

P1A01 RW 0 40 16

P1A02 RW

0

0 

1 3

2 3 4

3 P1A 14

4 3 4

P1A06 RW mm s 100 1000 500

P1A07 RW ms 20 800 125

P1A08 RW ms 50 10000 800

P1A09 RW mm 0 65535 2000

P1A18 RW 0 1 1000 1000 0 

P1A19 RW ms 0 2500 50

P1A20 RW 0 1 1000 1000 0 

P1A21 RW 0 1 1000 1000 0 

P1A22 RW 0 1 1000 1000 0 

P1A23 RW
0 1mm

s
1 300 20

P1A24 RW 0 18 0 

P1A25 RW
0

0 
1
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1E

P1E00 RW

0

1 

1

6

8

9

P1E01 RW 0 1 0 

P1E02 RW
0

0 
1

P1E04 RW 0 1 0 

20

P2002 RW
0

0 
1

P2003 RW
0

0 
1

P2004 RW
0

0 
1

P2038 Call RW 0 1 0 

P2040 RO 0 65535 0 

P2041
DO

16
RO 0 65535 0 

P2042
DO

16
RO 0 65535 0 

P2043 RO p 0 65535 0 

P2050
VDI

RW 0 65535 0 

P2051
DO

RW 0 31 0 

21

P2100 RO 0 65535 0 

P2101 RO 0 65535 0 



7

257 

 

P2102
FPGA

RO 0 65535 0 

P2103
FPGA

RO 0 65535 0 

P2104
FPGA

RO 0 65535 0 

P2105
FPGA

RO 0 65535 0 

P2106 RW 0 65535 0 

P2108 RO 0 65535 0 

P2130 RW

0

0 

1 1

2 2

3 3

4 4

5 5

6 6

7 7

8 8

9 9

P2131 RO 0 65535 0 

P2132 RO 0 65535 0 

P2133 RO 0 1s 0 4294967295 0 

P2135 RO mm s 32767 32767 0 

P2136
U

RO 0 01A 32767 32767 0 

P2137
V

RO 0 01A 32767 32767 0 

P2138 RO 0 1V 0 65535 0 

P2139
DI

RO 0 65535 0 
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P2140
DO

RO 0 65535 0 

P2141 FPGA RO 0 65535 0 

P2142 FPGA RO 0 65535 0 

P2143 FPGA RO 0 65535 0 

P2144 FPGA RO 0 65535 0 

P2145 RO 0 65535 0 

23 IO

P2300 VDI RW
0

0 
1

P2301
VDI

RW 0 65535 0 

P2302 VDO RW
0

0 
1

P2303
VDO

RW

0x0 VDO1

0 

0x1 VDO2

0x2 VDO3

0x3 VDO4

0x4 VDO5

0x5 VDO6

0x6 VDO7

0x7 VDO8

0x8 VDO9

0x9 VDO10

0xa VDO11

0xb VDO12

0xc VDO13

0xd VDO14

0xe VDO15

0xf VDO16
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P2306 VDI1 RW

0

0 

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

16

19

20

21

22

23

24 1

25 2

26

27 1

28 2

29 3

30 4

31 DI

P2307 VDI1 RW
0 1

0 
1 0 1

P2308 VDI2 RW VDI1 0 

P2309 VDI2 RW
0 1

0 
1 0 1

P2310 VDI3 RW VDI1 0 

P2311 VDI3 RW 0 1 0 
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1 0 1

P2312 VDI4 RW VDI1 0 

P2313 VDI4 RW
0 1

0 

P2314 VDI5 RW VDI1 0 

P2315 VDI5 RW
0 1

0 
1 0 1

P2316 VDI6 RW VDI1 0 

P2317 VDI6 RW
0 1

0 
1 0 1

P2318 VDI7 RW VDI1 0 

P2319 VDI7 RW
0 1

0 
1 0 1

P2320 VDI8 RW VDI1 0 

P2321 VDI8 RW
0 1

0 
1 0 1

P2322 VDI9 RW VDI1 0 

P2323 VDI9 RW
0 1

0 
1 0 1

P2324 VDI10 RW VDI1 0 

P2325 VDI10 RW
0 1

0 
1 0 1

P2326 VDI11 RW VDI1 0 

P2327 VDI11 RW
0 1

0 
1 0 1

P2328 VDI12 RW VDI1 0 

P2329 VDI12 RW
0 1

0 
1 0 1
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P2330 VDI13 RW VDI1 0 

P2331 VDI13 RW
0 1

0 
1 0 1

P2332 VDI14 RW VDI1 0 

P2333 VDI14 RW
0 1

0 
1 0 1

P2334 VDI15 RW VDI1 0 

P2335 VDI15 RW
0 1

0 
1 0 1

P2336 VDI16 RW VDI1 0 

P2337 VDI16 RW
0 1

0 
1 0 1

P2342 VDO RO 0 65535 0 

P2343 VDO1 RW

0

0 

1 rdy

2 Run

3 Warn

4 Error

5 TGon

6 Zero

7 VCmp

8 VArr

9 TArr

10 Near

11 Coin

12 Clt

13 Vlt

14 HomeOK

15

eHomeOK

17 BK

18 DB

19 AngRdy

P2344 VDO1 RW 0 1 0 
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1 0

P2345 VDO2 RW VDO1 0 

P2346 VDO2 RW
0 1

0 
1 0

P2347 VDO3 RW VDO1 0 

P2348 VDO3 RW
0 1

0 
1 0

P2349 VDO4 RW VDO1 0 

P2350 VDO4 RW
0 1

0 
1 0

P2351 VDO5 RW VDO1 0 

P2352 VDO5 RW
0 1

0 
1 0

P2353 VDO6 RW VDO1 0 

P2354 VDO6 RW
0 1

0 
1 0

P2355 VDO7 RW VDO1 0 

P2356 VDO7 RW
0 1

0 
1 0

P2357 VDO8 RW VDO1 0 

P2358 VDO8 RW
0 1

0 
1 0

P2359 VDO9 RW VDO1 0 

P2360 VDO9 RW
0 1

0 
1 0

P2361 VDO10 RW VDO1 0 

P2362 VDO10 RW
0 1

0 
1 0
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P2363 VDO11 RW VDO1 0 

P2364 VDO11 RW
0 1

0 
1 0

P2365 VDO12 RW VDO1 0 

P2366 VDO12 RW
0 1

0 
1 0

P2367 VDO13 RW VDO1 0 

P2368 VDO13 RW
0 1

0 
1 0

P2369 VDO14 RW VDO1 0 

P2370 VDO14 RW
0 1

0 
1 0

P2371 VDO15 RW VDO1 0 

P2372 VDO15 RW
0 1

0 
1 0

P2373 VDO16 RW VDO1 0 

P2374 VDO16 RW
0 1

0 
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7.2 DIDO  

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10

11

12
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13

14 P15 03

15 P15 03

16

19

20

21

22

◆ P06 15 0

PI

P

◆ P06 15 1

P06 16

23
A

B

24 1 3 4 5  

25 2 6  

26
- 1 

- 2 

27 1 16  

28 2 16  

29 3 16  
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30 4

31 DI

 

1 rdy

S ON

DI

2 Run

RUN

3 
Warn

4 
Error

5 TGon

P14 12

6 Zero

7 VCmp
P14 14 P07 76

8 VArr

9 TArr

10 Near
P13 09
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11 Coin
P13 08 P13 10

12 Clt

13 Vlt

14 HomeOK

17 BK

18 DB

19
AngRdy
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