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LECSS□-□ Series/驱动器 

１． 安全注意事项 
此处所示的注意事项是为了确保您能安全正确地使用本产品，预先防止对您和他人造成危害和伤害而制定的。

这些注意事项，按照危害和损伤的大小及紧急程度分为“注意”“警告”“危险”三个等级。无论哪个等级都

是与安全相关的重要内容，所以除了遵守国际规格(ISO/IEC)、日本工业规格(JIS)
※1)

以及其他安全法规
※2)

外，

这些内容也请务必遵守｡ 
*1) ISO 4414: Pneumatic fluid power -- General rules relating to systems 

  ISO 4413: Hydraulic fluid power -- General rules relating to systems 

  IEC 60204-1: Safety of machinery -- Electrical equipment of machines (Part 1: General requirements) 

  ISO 10218-1992: Manipulating industrial robots -- Safety 

  JIS B 8370: 空气压系统通则 

  JIS B 8361: 油压系统通则  

  JIS B 9960-1: 机械类的安全性、机械的电气装置（第 1 部：一般要求事项) 

  JIS B 8433-1993: 产业用操作机器人-安全性等 

*2) 劳动安全卫生法 等 

 
 注意 误操作时，有人员受伤的风险，以及物品破损的风险｡ 

 
 警告 误操作时，有人员受到重大伤害甚至死亡的风险。 

 
 危险 在紧迫的危险状态下，如不回避会有人员受到重大伤害甚至死亡的风险｡ 

警告 

①本产品的适合性由系统设计者或规格制定者来判断。 

因为本产品的使用条件多样化，所以请由系统的设计者或规格的制定者来判断系统的适合性。必要时请通过

分析和试验进行判断。  

本系统的预期性能、安全性的保证由判断系统适合性的人员负责。  

请在参考最新的产品样本及资料，确认规格的全部内容，且考虑到可能发生的故障的基础上构建系统。 

②请具有充分知识和经验的人员使用本产品。 

在此所述产品若误操作会损害其安全性。 

机械·装置的组装、操作、维修保养等作业请由具有充分知识和经验的人进行。 

③请务必在确认机械･设备的安全之后，再进行产品的使用和拆卸。 

1.请在确认已进行了移动体的落下防止对策和失控防止对策之后再进行机械·设备的使用和维护。 

2.请在确认已采取上述安全措施，并切断了能量源和设备电源以保证系统安全，在确认和理解设备上产品个

别注意事项的基础上，进行产品的拆卸。 

3.重新启动机械·设备时，请对意外动作·误操作采取预防措施。 

④在下述条件和环境下使用时，请在考虑安全对策的同时，提前与本公司咨询。 

1.明确记载的规格以外的条件或环境，以及室外或阳光直射的场所。 

2.使用于原子能、铁路、航空、宇宙设备、船舶、车辆、军用、医疗设备、饮料• 食品用设备、燃烧装置、

娱乐器械、紧急切断回路、冲压机用离合器･刹车回路、安全设备等的场合，以及用于非产品手册中的标

准规格的场合。 

3.预测对人身和财产有重大影响，特别是在有安全要求的场合使用时。 

4.用于互锁回路时，请设置应对故障的机械式保护功能，进行双重互锁。另外请进行定期检查，确认是否正

常作动｡ 
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另外， 即使是标记为注意的事项，也可能会因某些状况影响造成重大后果。 

所以记载的内容都很重要，请务必遵守。 

禁止、强制的图示说明如下。 

 

 
 禁止 

 
禁止(绝对不允许做)。例如，「严禁烟火」的场合图示是 

 
 强制 

 
强制(必须实施)。例如，接地的场合图示是 

 

此使用说明书中，对于不招致物品损坏的注意事项以及其他功能等的注意事项，通过[要点]进行区分。 

阅读之后，请务必放置到可以随时取用的场所。 
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        LECSS□-□ Series/驱动器 

１． 安全注意事项 
 

 

注意 

本公司产品是面向制造业提供的。 

现所述的本公司产品主要面向制造业且用于和平使用的场所。 

如果用于制造业以外的用途时，请与本公司联系，并根据需要更换规格书、签订合同。 

如有疑问，请向附近的营业所咨询。 

 
 

保证以及免责事项/适合用途的条件 
本产品适用于下述“保证以及免责事项”、“适合用途的条件”。 

请在确认、允许下述内容的基础上，使用本公司产品。 

 

 

『保证以及免责事项』 

①本公司产品的保证期间为，从开始使用的 1 年内或者从购入后 1.5 年内｡
*3)
 

另外产品有最高使用次数、最长行走距离、更换零件周期等要求，请与附近的营业所确认。 

 

② 保证期间内由于本公司的责任，产生明显的故障以及损伤时，将由本公司提供代替品或者进行必要的零件

更换。 

在此所述的保证，是指对本公司产品的保证，由于本公司产品故障诱发的其他损害，不在我们的保证范围内

｡ 

 

③ 请参考其他产品个别的保证及免责事项，在理解的基础上使用本产品。 

 

   *3)真空吸盘不适用保证期限为从开始使用的 1 年以内。 

真空吸盘是消耗品，其产品保证期限是从购入后 1 年以内。 

但，即使在保证期限内，因使用真空吸盘导致的磨损或橡胶材质劣化等情况不在保证范围内。 

 
 

『适合用途的条件』 

请务必遵守政府规定的法令及手续。 
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1.防止触电 

危险 
 
● 有可能造成触电，请关闭电源，等待15分钟后充电指示灯灭，用电笔等确认P(＋)-N(－)间的电压后，

再进行配线作业及点检。此外，确认充电指示灯是否熄灭时，请务必从驱动器的正面查看。 

● 请对驱动器・伺服电缸进行可靠接地。 

● 请专业技术者进行配线作业及点检。 

● 请安装好驱动器和伺服电机后再进行配线。否则会导致触电。 

● 请不要用湿手操作开关。会导致触电。 

● 请勿损伤电缆，施加过大压力，放置重物或挤压。否则会导致触电。 

● 通电中或运行中请不要打开驱动器的外壳。会导致触电。 

● 拆除驱动器的外壳后，请不要运行｡因为高电压端子和充电部分外露，会导致触电。 

● 即使电源关闭时也不要在配线作业・定期点检以外的场合拆除驱动器外壳。 

驱动器内部有充电，可能会导致触电。 
 
 

2.防止火灾 

注意 
 
● 请将驱动器・伺服电机・再生电阻安装到不燃物上。如果直接安装到可燃物或者安装到可燃物附近，

可能会造成火灾。 

● 请务必在主回路电源和驱动器的L1・L2・L3之间连接电磁接触器，将驱动器的电源侧设置成能够切断

电源的结构。驱动器发生故障时，没有连接电磁接触器(MC)的话，会持续通过大电流造成火灾。 

● 使用再生电阻的场合，请通过异常信号切断电源。因再生晶体管故障等，会使再生电阻异常过热造成

火灾。 
 
 

3.防止受伤 

注意 
 
● 请勿给各端子施加超出使用说明书中规定的电压。可能会造成破裂、损坏。 

● 请避免端子连接错误。可能会造成破裂、损坏。 

● 请避免搞错极性(＋・－)。可能会造成破裂、损坏。 

● 通电时或电源切断后的一段时间内，驱动器的散热片、再生电阻、伺服电机等可能出现高温。因此为

防止手或部件(电缆等)与其接触，请采取安装外壳等安全对策。可能会被烫伤或部件损伤。 

● 运行中，请绝对不要触碰伺服电机旋转部分。会造成人员受伤。 
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4.其他注意事项 
请充分留意下述注意事项。如操作错误，可能会造成故障、受伤、触电等。 

 

(1)搬运・安装 

注意 
 
● 请根据产品的质量，正确搬运。 

● 请勿超出限制进行多件叠加。 

● 搬运伺服电机时，请不要持电缆・轴・编码器搬运。 

● 搬运驱动器时，请不要持前端面板搬运。可能会掉落。 

● 请根据使用说明书将设备安装到耐重场所。 

● 请勿攀爬，或在其上放置重物。 

● 请务必遵守安装方向。 

● 驱动器和控制柜内壁以及其他设备间的间隔请保持规定的距离。 

● 请不要搬运、安装有损伤、部品有缺陷的驱动器和伺服电机。 

● 请在下述环境条件下存放・使用。 
 
 

环境 
条件  

 驱动器 伺服电机  

 
环境温度 

运行 0℃～+55℃(无冻结) 0℃～+40℃(无冻结)  

 保存 -20℃～+65℃(无冻结) -15℃～+70℃(无冻结)  

 
环境湿度 

运行 
90%RH以下(无结露) 

80%RH以下(无结露)  

 保存 90%RH以下(无结露)  

 环境 室内(无阳光直射)、无腐蚀性气体·可燃气体·油雾·灰尘。  

 海拔 海拔1000m以下  

 

(注)振动 5.9m/s2以下 

LECS□□-S5 

LECS□□-S7 

LECS□□-S8 

系列 

X・Y：49m/s2 

 

注.带减速器的伺服电机除外。 
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注意 
 
● 请不要将螺钉、金属片等导电性异物和油等可燃性异物混入驱动器・伺服电机内部。 

● 驱动器・伺服电机是精密设备，请勿使其掉落或对其施加强烈冲击。 

● 请将伺服电机切实固定到设备上。如果固定不充分，运行时可能会脱落。 

● 请务必按指示方向设置带减速机的伺服电机。否则可能会漏油。 

● 运行中为避免误碰触伺服电机的旋转部分，请实施设置防护盖等安全措施。 

● 将联轴器与伺服电机的轴端结合时，请避免用锤子敲击等。否则会造成编码器故障。 

● 对伺服电机轴部施加的负载请不要超过允许负载。否则会造成轴断裂。 

● 存放时间较长时，请与我公司联络。 
 
 

(2)配线 

注意 
 
● 请正确、牢固的配线。否则可能会造成伺服电机非预期的动作。 

● 请不要在驱动器输出侧安装进相电容器及浪涌吸收器・无线电噪声滤波器(选型FR-BIF-(H)：三菱电

机㈱制)。 

● 请正确连接驱动器与伺服电机的电源相(U・V・W)。否则伺服电机不能正常作动。 

● 请对驱动器的伺服电机动力端子(U・V・W)与伺服电机的电源输入端子(U・V・W)直接配线。两者间请

勿通过电磁接触器连接。 

U

サーボモータ

MV

W

U

V

W

U

サーボモータ

MV

W

U

V

W

サーボアンプサーボアンプ

 

● 请不要向伺服电机直接连接商用电源。会造成产品故障。 

● 请保证给驱动器安装的控制输出信号用DC继电器上的浪涌吸收用二极管的方向正确｡否则会造成故障

无法输出信号、强制停止(EMG)等保护回路不能正常动作的情况。 

RA

DOCOM

DICOM

制御出力信号

サーボアンプ
DC24V

   

RA

DOCOM

DICOM

制御出力信号

サーボアンプ
DC24V

 

● 请固定住连接端子台（接口）的电线，否则可能由于接触不良而导致电线和端子台（接口）发热。请

务必按照规定力矩进行紧固。 
 
 

驱动器 驱动器 

驱动器 驱动器 

伺服电机 伺服电机 

控制输出信号 控制输出信号 
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(3)试运行・调整 

注意 
 
● 请在运行前确认・调整各参数。否则可能会导致设备会出现非预期的动作。 

● 请勿过度的调整变更，否则会造成动作不稳定。 
 
 

(4)使用方法 

注意 
 
● 请在外部设置紧急停止回路，以便能够立刻停止运行，切断电源。 

● 请不要进行分解修理。 

● 如果在保持向驱动器传输运行信号的状态下解除报警，电机可能会突然重启，所以请确认运行信号已

切断再解除报警。否则会导致事故发生。 

● 请不要改造。 

● 请使用噪声滤波器减小电磁干扰的影响。否则会对驱动器附近使用的电子设备造成电磁干扰。 

● 请勿燃烧和分解驱动器，可能会产生有毒气体。 

● 请使用指定组合的伺服电机与驱动器。 

● 伺服电机的锁定结构是用于保持的，所以请勿用于通常的锁定。 

● 根据寿命和机械构造(如通过同步带使滚珠丝杆与伺服电机连接的情况等)的不同，可能会出现无法保

持的情况。请在设备侧安装可确保安全的停止装置。 
 
 

(5)异常时的处置 

注意 
 
● 在预测停电时和产品故障时可能发生危险的情况下，请使用保持用的带锁伺服电机或在外部设置锁定

结构以防止危险。 

● 请将锁定用作动回路构建成即使外部强制停止(EMG)仍能作动的双重回路。 

   

● 发生报警时请先消除报警起因，确保安全之后，再解除报警，重新运行。 

● 瞬间停电恢复后设备可能会突然重启，请不要靠近。（请设置重启时能确保人身安全的装置） 
 
 

サーボモータ 

電磁 
ブレーキ 

EM G RA 

DC24V 

伺服 ON( RYn 0 )
O 
FF ・ 故

障 
(ALM )・ 電磁ブ レーキ インタ 

ロ ッ ク(MBR )で遮断してください。 
強 制 停 止 ( E MG ) で遮 断してください。 

伺服电机 

锁定 

请通过伺服 ON(Ryn0)OFF·故障(ALM)·电磁制动互锁等

进行切断。 

请通过强制停止(EMG)进行切断。 
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(6)保养点检 

注意 
 
● 驱动器的电解电容器会因老化使其容量不断下降。为防止因故障引起的二次灾害，在一般环境中使用

时，建议10年左右进行更换。更换作业由本公司进行。 
 
 

(7)一般注意事项 
 
●使用说明书中记载的全部图解，有的为了说明细节，移除了外壳或安全遮挡物。因此在运行产品时，

请务必按照规定先将外壳和遮挡物复位，并按照说明书运行。 
 
 

● 废弃物处理 ● 
 

废弃本产品时，请遵守如下所示两种法律，且需要考虑到各规定要求。另外，以下法律仅在日本国内有效，

因此在日本以外(海外)优先适用当地法律。必要时，请在最终产品上附标记、告示等。 

 

1.关于促进资源有效利用的法律(通称:资源有效利用促进法)中的必要事项 

(1) 本产品不再使用时，请尽量回收再利用。 

 

(2) 回收再利用时，由于多数情况下都是将物品拆分为废铁、电器元件等再出售给废品回收商，所以建议

根据需要拆分后再将其分别出售给相应的回收商。 

 

2.关于废弃物的处理及清扫的法律(通称:废弃物处理清扫法)中的必要事项 

(1) 本产品不再使用时，建议进行前1项的回收再利用，努力减少废弃物。 

 

(2) 本产品不再使用且无法回收再利用时，按照本法中的工业废弃物处理。 

 

(3) 工业废弃物必须委托本法中获得许可的工业废弃物处理商处理，进行包括工业废弃物声明管理等在内

的适当处理。 

 

(4) 驱动器使用的电池属于通常所说的「一次电池」,所以请遵从自治区所规定的废弃方法进行废弃。 
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驱动器抑制高次谐波的对策 

自2004年1月起,关于驱动器的电源高次谐波指导方针被统一为“高压或特高压用电用

户的高次谐波抑制指导方针”。 

据此，成为该指导方针适用对象的用户，要根据指导方针对所有驱动器进行高次谐波

电流的计算，采取对策确保在规定电压决定的范围值内。 

另外，上述指导方针适用对象以外的用户，请连接功率改善电抗器(FR-BAL或

FR-BEL-(H)(三菱电机(株)制))。 

 

本产品的适用 

・本产品是以一般工业等为对象作为通用品制作的，不是按照用于涉及人身安全的设备

或系统为目的设计・制造的。 

・将本产品用于原子能、电力、航空宇宙、医疗、乘用移动设备、海底中转设备或系统

等特殊用途时，请与我公司营业联络咨询。 

・本产品是在严格的质量管理体系下制造的，但用于可能会因本产品故障造成重大事故

或损失的设备上时，请在系统上设置备份功能和安全回路。 

・在本产品中，若输出外国汇兑及外国贸易法规定的限制品（货物·技术）时，需经过

经济产业机构许可。 

 

EEP-ROM的寿命 

记忆参数设定值等的EEP-ROM写入限制次数为10万次。若以下的操作次数合计超过10

万次，则在EEP-ROM接近使用寿命的同时，驱动器可能会出现故障。 

・通过参数变更向EEP-ROM写入 

・绝对位置检出系统的原点复位 

・通过软元件变更向EEP-ROM写入 

・通过位置点参数表变更向EEP-ROM写入 

 

欧州 EC 指令的对应 
1．欧州 EC 指令 

欧州EC指令是，欧盟各国统一的法规，为了保障安全的产品能够顺畅流通而发布的。

在EU加盟国，有义务保证其所贩卖的产品满足EC指令中的机械指令(1995年1月生效)・

EMC指令(1996年1月生效)・低电压指令(1997年1月生效)的基本安全条件，并粘贴CE标志。

CE认证是以组装了伺服机构的机械・设备为对象的。 

 

(1) EMC 指令 

 EMC指令是以组装了伺服机构的机械・设备为对象的，而不是伺服单体。因此，为

使组装了伺服机构的机械・设备符合EMC指令要求，需要使用EMC过滤器。具体的EMC

指令对应方法，请参阅EMC设置指导(IB(名)67303)。 
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(2) 低电压指令 

 伺服单体也是低电压指令对象。因此，请设计为符合低电压指令的产品。 

 确认此伺服机构是取得第三方评价机构TUV认证的符合低电压指令的产品。 

 

(3) 机械指令 

 驱动器不是机械设备，因此不需要符合此指令要求。 

 

2．对应注意事项 

(1) 所使用的驱动器・伺服电机 

 请使用驱动器・伺服电机的标准品。 

驱动器系列  ：LECSS□-□ 

 伺服电机系列 ：LE-S5-□、LE-S6-□、LE-S7-□、LE-S8-□ (注) 

注. 关于对应的最新情况，请与我公司联系。 

 

(2) 构成 

 驱动器内控制回路与主回路被安全分离。 

 

(3) 环境 

 请在IEC60664-1规定的污染度2以上的环境下使用驱动器。因此，请安装在水・

油・碳・灰尘等不能进入的防护结构(IP54)的控制柜内。 

 

伺服电机 

NFB MC 
 

DC24V 
电源 

M 

制御 盤 

无熔丝 
断路器 电磁接触器 

強化 絶
縁 

型 

サーボ 
アンプ 

强化绝缘型 

驱动器 

控制柜 
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(4) 电源 

(a) 使用中性点接地的Y连接的电源时，必须在驱动器IEC60664-1规定的过电压类别

Ⅲ的条件下使用。但是，使用400V的中性点的单相输入时，要在电源输入部位

安装强化绝缘变压器。 
 

(b) 从外部提供接口用电源时，请使用经强化绝缘处理的DC24V电源输入输出。 

 

(5) 接地 

(a) 为防止触电，请务必将驱动器的保护接地(PE)端子  (有标记的端子)连接到控

制柜的保护接地(PE)上。 
 

(b) 接地用电线连接接地(PE)端子  (有标记的端子)时，请不要连接在同一端子

上。请务必一根电线对应1个端子。 

PE端子 

   

PE端子 

 

(c) 即使使用了漏电断路器，但为了防止触电，也请务必将驱动器的接地(PE)端子  

(有标记的端子)接地。 

 

(6) 配线 

(a) 为了避免驱动器端子台连接的电线与相邻端子接触，请务必使用带绝缘套管的

压着端子。 

圧着端子 

絶縁チューブ 

電線 

 

(b) 伺服电机侧电源用的插头请使用符合EN规格的产品。 

 

(7) 周边设备·选件 

(a) 无熔丝断路器・电磁接触器请参考使用说明书记载的符合EN/IEC规格的产品。

请使用类型B(注)断路器。不使用时，请采用二重绝缘或强化绝缘以保证驱动器

和其他装置之间绝缘，或在主电源和驱动器之间安装变压器。 

注 ·类型A：可交流和脉冲检测 

  ·类型B：可交流和直流检测 
 

(b) 使用说明书中记载的电线是以下条件下的尺寸。其他条件下使用时请遵从

EN60204-1的表5和附属文件C。 

·环境温度：40℃ 

·表皮  ：PVC(聚氯乙烯) 

·安装在墙面或开放平台上 
 

(c) 请使用EMC滤波器降低噪声。 
 

(8) EMC 测试的实施 

 使用了驱动器的机械・设备的EMC测试，必须在满足使用环境和电气设备规格的状

态下达到电磁并存性(不感性、放射性)的基准。 

 驱动器相关的EMC指令的处理方法请参考EMC设置指导(IB(名)67303)。 

 

压着端子 

绝缘套管 

电线 

PE 端子 PE 端子 
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UL/C-UL规格的对应 

(1) 所使用的驱动器・伺服电机 

 请使用驱动器・伺服电机的标准品。 

驱动器系列    ：LECSS□-□ 

 伺服电机系列  ：LE-S5-□、LE-S6-□、LE-S7-□、LE-S8-□ (注) 

 

注. 关于对应的最新情况，请与我公司联系。 

 

(2) 安装 

 请在驱动器的4[in](10.16[cm])上安装风量100CFM(2.8m3/min)的冷却扇或实施

同等程度以上的冷却措施。 

 

(3) 额定短路：SCCR(Short Circuit Current Rating) 

 本驱动器根据UL短路实验确认适合峰值电流限制在100kA以下的交流回路。 

 

(4) 电容器放电时间 

 电容器放电时间如下。为了安全，请不要在电源OFF后的15分钟内接触充电部位。 
 

驱动器 放电时间[min] 

LECSS2-S5  LECSS2-S7 
1 

LECSS2-S8 LECSS1-S5 LECSS1-S7 
2 

LECSS1-S8 
3 
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(5) 选件・周边设备 

 请使用UL/C-UL规格对应品。 

 

(6) 配线保护 

 在美国安装的场合，对分接线的保护请遵从 National Electrical Code 及当地

的规定实施。 

 在加拿大国内安装的场合,对分接线的保护请遵从 Canada Electrical Code 及各

州的规定实施。 

 

≪操作手册≫ 

首次使用LECSS□-□的场合，请在熟读本使用说明书基础上，安全使用LECSS□-□。 

 

≪配线用电线≫ 

使用说明书记载的配线用电线，请以环境温度40℃为基准进行选择。 
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1．功能与构成 

 

第 1章 功能与构成 
1.1 概要 

LECSS□-□驱动器通过高速同步网络与伺服系统驱动器等连接，并由驱动器直接读取

位置数据进行运转。根据来自指令单元的数据，实行伺服电机的回转速度·方向的控制，

以及高精度的定位。LECSS□-□驱动器采用的SSCNETⅢ，采用了光通信方式，与以前的

SSCNET相比，通信速度和耐干扰性都大幅提高。另外，配线距离也实现了50m的最大局间

距离。 

驱动器内由于急速的加减速和过负载会产生过电流，为了保护主回路的功率晶体管，

通过夹紧回路设置力矩限制。力矩限制值可以从伺服系统的驱动器侧变更成希望的值。 

另外，因为具有USB通信功能，利用已安装软件（MR Configurator2
TM
）的个人电脑可

以进行参数的设定·测试运行·状态显示的监视和增益调整等。 

配备了实时自动调谐，能够根据设备进行自动伺服增益调整。 

LECS□□-□系列的伺服电机的编码器内采用了具有262144pulse/rev的分辨率的绝对

位置编码器。能够构成仅驱动器增加电池便能进行绝对位置检出的系统。因此，只要进

行一次原点复位，就不需要在接入电源时或发生报警时的原点复位。 
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1．功能与构成 

 

1.2 功能模块图 

伺服的功能模块图如下所示。 
 

(1) LECSS□-□ 

 

注 1.LECSS□-S5中没有内置回声电阻器。 

  2. 单向AC200～230V电源的场合，电源请与L1・L2连接，不要与L3进行任何连接。 

     单向AC100～120V电源的场合，没有L3。电源规格请参照1.3节。 
 

CN5 

模型 
位置控制 

模型 
速度控制  

模型位置 

实际位置 
控制 

 实际速度 
控制 

电流控制 

虚拟电机 
 

虚

拟 编码器 

USB 

USB 
个人电脑 

コントローラ 
或 

サ ーボ アンプ 

I/F 控制器 

サ ーボ アンプ 
或 
端盖 

CN1A CN1

B 

D/A 

模拟监控 
( 2 通道 ) 

数字 I/O 控制 

位 置 指令 
入力 

CN 3 

検出器 

电流 
检测器 

再生 
TR 

制御 回路 
電源 

( 注 3 ) 
冷却 ファン 

伺服电机 D C 

L 11 

L 21 

サーボアンプ 

CN2 

U 

V 

W 

U 

V 

W 
M 

 
  

( 注 1 ) 

可选电池 
( 绝对位置检测系统时) 

CN4 

力率 改善 
DC リアクトル 

 
再生选件 

MR-J3BAT 

P 1 P 2 

电流检测 过电流 
保护  电压检测 基础功率 

放大器 

二极管 
阵列 リレー 

P ( ＋ ) N ( － ) 

電磁 
ブレーキ 

＋ 

＋ 

CHARGE 
指示灯 

B 

L 1 

L 2 

L 3 

MCCB 

( 注 2 ) 
電源 

MC 

RA 

DC24V 

B1 

B2 

模型速度 模型转矩 

二极管 

阵列 继电器 

动态制动 

回路 

控制回路 

电源 

冷却风扇 

输入位置

指令 

驱动器 

驱动器 上位侧 

编码器 

LEC-MR-J3BAT 

 

锁定 

驱动器 

（注 2） 

电源 
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1．功能与构成 

 

1.3 驱动器标准规格 

(1) 200V 级，100V 级 

 驱动器 LECSS□-□ 
S5 S7 S8 

项目  

输出 
额定电压 三相AC170V 

额定电流  [A] 1.1 1.5 2.8 

主回路电源 

电压·频率数 
三相或单相AC200～230V 

50/60Hz 

额定电流  [A] 0.9 1.5 2.6 

允许电压变动 三相或单相AC170～253V 

允许频率数变动 ±5%以内 

电源设备容量 参考10.2节 

浪涌电流 参考10.5节 

控制回路电源 

电压·频率数 单相AC200～230V，50/60Hz 

额定电流  [A] 0.2 

允许电压变动 单相AC170～253V 

允许频率数变动 ±5%以内 

消耗功率  [W] 30W 

浪涌电流 参考10.5节 

接口用电源 
电压·频率数 DC24V±10% 

电源容量  [A] (注1)0.15 

控制方式  正弦波PWM控制，电流控制方式 

动态制动  内置 

保护功能  

过电流切断·再生过电压切断·过负载切断（电子热）· 

伺服电机过热保护·编码器异常保护·再生异常保护·电压过低· 

瞬时停电保护·过速保护·误差过大保护 

构造 自冷，开放(IP00) 

紧凑安装 (注2) ○ 

环境 

环境温度 
运行 0～55℃(无冻结) 

保存 －20～65℃(无冻结) 

环境湿度 
运行 

90%RH以下(无结露) 
保存 

环境 
屋内(避免阳光直射) 

无腐蚀性气体、易燃性气体、油雾、灰尘 

海拔 海拔1000m以下 

振动 5.9m/s2以下 

重量 [kg] 0.8 0.8 1.0 

注 1. 0.15A为使用所有输入输出信号时的值。通过减少输入输出点数能够降低电流容量。 

  2.在进行紧凑安装时，请在环境温度0℃～45℃或实际负载率75%以下条件下使用。 

  3.与UL/cUL规格对应的伺服电机组合的场合，变为2.9A。 

  4.此驱动器上请使用外带动态制动。如果没使用外带动态制动，可能会在紧急停止等时因伺服电机没有急停引起自由振荡，导致事故发

生。请确保设备整体安全。
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1．功能与构成 

 

1.4 功能一览 

以下为该伺服的功能一览。各功能的详细内容请见参考栏。 

功能 内容 参考 

位置控制模式 该伺服作为位置控制模式使用。  

速度控制模式 该伺服作为速度控制模式使用。  

转矩控制模式 该伺服作为转矩控制模式使用。  

高分辨率编码器 伺服电机采用分辨率为262144pulse/rev的高性能编码器。  

绝对位置检测系统 只要进行一次原点设置，以后每次接通电源便不需要进行原点复位。 第12章 

增益切换功能 能够在伺服电机旋转中和停止中切换增益，也可在运行中使用输入软元件来切换增益。 7.6节 

高级振动抑制控制 抑制臂部前端的振动或残留振动的功能。 7.4节 

自适应滤波器Ⅱ 检测驱动器的机械共振并自动设定滤波器的性能，来抑制机械振动的功能。 7.2节 

低通滤波器 提高伺服系统响应性，有抑制高频率共振的效果。 7.5节 

机械分析器功能 
已安装（MR Configurator2

TM
）的计算机与驱动器连接时，能够分析机械的频率特性。 

使用该功能时，需要安装软件（MR Configurator2TM）。 
 

机械模拟 
根据机械分析器的测定结果，可在计算机的画面上模拟机械的动作。 

使用该功能时，需要（MR Configurator2
TM
）。 

 

增益搜寻功能 

安装了安装软件（MR Configurator2
TM
）的电脑自动变化增益的同时，短时间内探测出无超调量的增

益。 

使用该功能时，需要安装软件（MR Configurator2
TM
）。 

 

鲁棒干扰补偿 
因传输辊轴等负载惯量较大导致不能提高响应性时，此功能能够提高扰动响应。 

使用该功能时，需要安装软件（MR Configurator2
TM
）。 

 

高级增益搜索 

自动探测最合适的参数使调整时间尽量短。 

根据向导形式画面的指示，按顺序操作能够调整增益。 

使用该功能时，需要安装软件（MR Configurator2
TM
）。 

 

微振动抑制控制 伺服电机停止时，抑制±1脉冲信号的振动。 参No.PB24 

自动调谐 即使施加在伺服电机轴上的负载发生变化，也能将驱动器的增益自动调整到最优。 第6章 

制动单元 
在再生选件不能提供足够的再生能力时使用。 

5kW以上的驱动器可以使用。 
11.3节 

电源再生转换器 
在再生选件不能提供足够的再生能力时使用。 

5kW以上的驱动器可以使用。 
11.4节 

再生选件 在发生的再生电力较大，且驱动器内置再生电阻的再生能力不足时使用。 11.2节 

报警历史消除 消除报警记录。 参数No.PC21 

输出信号选择(软元件设定) 可将故障（ALM），动态制动互锁（DB）等的输出软元件定义到CN3连接器的指定针脚上。 
参数No. 

PD07～PD09 

输出信号(DO)强制输出 
与伺服状态无关，输出信号可以强制ON/OFF。 

用于输出信号的接线确认。 
4.5.1项(1)(d) 

试运行模式 
JOG运行・定位运行・DO强制输出・程序运行 

需要安装软件（MR Configurator2
TM
）。 

4.5节 

模拟监视输出 伺服状态实时以电压形式输出。 参数No.PC09 

安装软件 

（MR Configurator2
TM
） 

使用计算机能够进行参数设定、试运行和状态显示等。 
11.8节 

master-slave运行功能 
在master轴和slave轴的相同转矩下能够运行的功能。 

用软件版本C1以后的版本对应。 
参考5.4.3项 
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1.5  型号的构成 

(1)铭牌 

 

 

 

 

 

 

 

 

 LECS S 1 -  S5 

驱动器种类 

SSCNETⅢ型 

（绝对调节型编码器用） 
S 

400W 

200W 

50W,100W 

容量 

AC伺服电机（S8） 

AC伺服电机（S7） 

AC伺服电机（S5, S6） 

种类 

 

绝对调节型 

编码器  

S8 

S7 

S5 

电机种类 

AC200V～AC230V 50Hz，60Hz 2 

AC100V～AC120V 50Hz，60Hz 1 

电源电压 
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1．功能与构成 

 (2) 选件型号 

   a）电机电缆、制动电缆、编码器电缆、SSCNETⅢ电缆 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   b）SSCNETⅢ光缆 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※LE-CSS-□为三菱电机制 MR-J3BUS□M。 

 

 

 

 

LE 

电缆内容 

－ － C 

电机种类 

S S 

电缆长度 

 

1 

SSCNETⅢ光缆 S 

0.5m J 

1m 1 

3m 3 

0.3m K 

0.15m L 

AC伺服电机 S 

LE 

电缆内容 

AC伺服电机 S 

编码器电缆 E 
锁定电缆 B 
电机电缆 M 

－ － C 

电机种类 

S M 

2m 2 
5m 5 
10m A 

电缆长度 

反轴侧 B 
轴侧 A 

连接器方向 

高弯曲电缆 R 
标准电缆 S 

电缆种类 

5 A S 
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   c）I/O 连接器 

 

 

 

 

 

 

 

 

LE-CSNS 为住友 3M 制 10120-3000PE(连接器)/10320-52F0-008(shellkit)或同等品。 

适合电线尺寸：AWG24～30 

 

   d)再生选件 

 

 

 

 

 

 

 

 

※三菱电机制 MR-RB□。 

    

e）安装软件（MR Configurator2
TM
） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※三菱电机制 SW1DNC-MRC2-□。 

     动作环境及升级信息请查找三菱电机公司主页。 

     请另行订购 USB 线缆。 

 

   f) USB 线缆(3m) 

 

 

※三菱电机制 MR-J3USBCBL3M。 

 

   G) 电池 

 

 

 

※三菱电机制 MR-J3BAT。 

更换用电池。 

装入驱动器可保持绝对位置数据。 

LEC-MR-J3BAT 

 

SET 

 

 

-- 

LEC-MR-J3USB 

 

SET 

 

 

-- 

LE-CSNS 

驱动器种类 

LECSS用 S 

LEC-MR-RB-032 

再生选件种类 

允许再生电力100W 12 

允许再生电力30W 032 

LEC-MRC2□ 

显示语言 

英语版 E 

日语版 无记号 

C 中文版 
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1．功能与构成 

 

   h）I/O 电缆 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

LEC-CSNS-1 为住友 3M 制 10120-3000PE(连接器)/10320-52F0-008(shellkit)或同等品。 

导线尺寸：AWG24 

 

布线表 

LEC-CSNS-1：引脚No.1～20                                  

                                                          

连接器 

引脚No. 

线芯 

对No. 

绝缘体 

颜色 

点记号 点的颜色 

  1 1 橙 ▋ 红 

2 ▋ 黑 

3 2 浅灰 ▋ 红 

4 ▋ 黑 

5 3 白 ▋ 红 

6 ▋ 黑 

7 4 黄 ▋ 红 

8 ▋ 黑 

9 5 粉 ▋ 红 

10 ▋ 黑 

 

 

1.6 与伺服电机的组合 

表示驱动器和伺服电机的组合。带制动的伺服电机，带减速器的伺服电机也是同样的组

合。 
 

驱动器 

伺服电机 

LE-□-□ 

LECSS□-S5 S5、S6 

LECSS□-S7 S7 

LECSS□-S8 S8 

 

连接器 

引脚No. 

线芯 

对No. 

绝缘体 

颜色 

点记号 点的颜色 

 11 6 橙 ▋▋ 红 

12 ▋▋ 黑 

13 7 浅灰 ▋▋ 红 

14 ▋▋ 黑 

15 8 白 ▋▋ 红 

16 ▋▋ 黑 

17 9 黄 ▋▋ 红 

18 ▋▋ 黑 

19 10 粉 ▋▋ 红 

20 ▋▋ 黑 

LEC-CSNS-1 

驱动器种类 

LECSS用 S 

电缆长度（L）[m] 
1.5 1 
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1.7 构造 

1.7.1 各部分名称 

(1) LECSS□-□ 

3.2節
3.4節

3.1節
3.3節

11.8節

入出力信号用コネクタ(CN3)

デジタル入出力信号を接続します。
また，アナログモニタを出力します。

SSCNETⅢケーブル接続用コネクタ(CN1A)

サーボシステムコントローラまたは前軸サーボアンプ 
を接続します。

制御回路コネクタ(CNP2)

　制御回路電源・回生オプションを接続します。

SSCNETⅢケーブル接続用コネクタ(CN1B)

　後軸サーボアンプを接続します。最終軸の場合はキャッ
  プを被せます。

軸選択ロータリスイッチ(SW1)

サーボアンプの軸番号を設定します。

第4章

3.13節

3.2節
3.4節

3.1節
3.3節

3.2節
3.4節

テスト運転切換えスイッチ(SW2-1)

MR Configuratorを使用してテスト運転
モードを実行する場合に使用します｡

メーカ設定用
(必ず“下”に設定してください。)

3.13節

D
C

B

7 9
6

8

5
4

3

2 1 0 F

E

A

ON 4E

1 2

主回路電源コネクタ(CNP1)

　入力電源を接続します。

表示部

名称・用途 詳細説明

　3桁7セグメントLEDにより，サーボの状態・アラーム
№を表示します。 

USB通信用コネクタ(CN5)

　パーソナルコンピュータと接続します。

3.1節
3.3節

3.4節
11.1節

11.9節
第12章

サーボモータ動力コネクタ(CNP3)

　サーボモータを接続します。

チャージランプ

主回路に電荷が存在しているとき，点灯します。
点灯中に電線のつなぎ換えなどを行わないでください。

検出器用コネクタ(CN2)

　サーボモータ検出器に接続します。

保護アース(PE)端子( )

　接地端子

3.1節
3.3節

バッテリ用コネクタ(CN4)

　絶対位置データ保存用バッテリを接続します。

バッテリホルダ

　絶対位置データ保存用バッテリを収納します。

定格名板
1.5節

12.4節

固定部(2箇所)

SW1

SW2

E

D
B

87
6

5
4

3

2 1 0 F

C

A9

1 2

SW1

SW2

TEST

 

 

使用安装软件（MR Configurator2TM），

在执行试运行模式的场合使用。 

驱动器 

驱动器 

驱动器 

编码器用插头(CN2) 

连接伺服电机编码器。 

名称·用途 详细说明 

显示部 

在 3 位 7 段的 LED 中显示伺服状态以及报警编号。 第 4 章 

轴选择旋钮开关(SW1) 

设定驱动器轴的序号。 

3.13 节 

厂家设定用 

（请务必设定为“下”。） 

测试运行切换开关（SW2-1） 

使用安装软件（MR Configurator2TM） 

执行测试运行模式的场合下使用。 3.13 节 

主回路电源接口（CNP1） 

  连接输入电源。 

3.1 节 

3.3 节 

USB 通信用接口（CN5） 

  连接计算机。 
11.8 节 

输入输出信号用接口(CN3) 

连接数字输入输出信号。 

输出模拟监视器。 

3.2 节 

3.4 节 

控制回路接口（CNP2） 

  连接控制回路电源·再生选件。 

SSCNETⅢ电缆连接用接口(CN1A) 

连接伺服系统控制器或前轴驱动器。 

SSCNETⅢ电缆连接用接口(CN1B) 

连接后轴驱动器。最终轴时有端盖覆盖。 

3.1 节 

3.3 节 

3.2 节 

3.4 节 

3.2 节 

3.4 节 

3.1 节 

3.3 节 

3.4 节 

11.1 节 

伺服电机动力接口（CNP3） 

  连接伺服电机 

充电指示灯 

主回路有电荷存在时灯亮。 

灯亮时请勿连接或更换电源。 

电池用接口（CN4） 

  连接绝对位置数据保存用电池。 
11.9 节 

第 12 章 

电池座 

收纳绝对位置数据保持用电池。 
12.4 节 

保护接地（PE）端子 

接地端子。 
3.1 节 

3.3 节 

铭牌 
1.5 节 

固定部位（2 处） 
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1．功能与构成 

 
1.8 周边设备的构成 

要点  
 
● 除驱动器和伺服电机以外，还有选件或推荐品。 

 

 

(1) LECSS□-□ 

(a) 三相或单相 AC200～230V 的场合 

W

ラインノイズ
フィルタ
(FR-BSF01)

(注3)
電源

電磁接触器
(MC)

ノーヒューズ
遮断器(MCCB)

CN5

 
 

 

 

回生
オプション

P C

L11

L21

力率改善
DCリアクトル

(FR-BEL)

中継端子台

P1

P2

U

V

サーボアンプ

サーボモータ

(注1)
バッテリ
MR-J3BAT

L1

L2

L3

(注2)

MR Configurator

パーソナル
コンピュータ

サーボシステム
コントローラまたは
前軸サーボアンプCN1B

後軸サーボアンプCN1A
またはキャップ

CN3

CN1A

CN1B

CN2

CN4

(注2)

 

 

R S T

 

注1.在位置控制模式的绝对位置检测系统中使用。 

 3.单向AC200～230V电源的场合，请将电源连接L1・L2， L3不要进行任何连接。电源规格请参照1.3节。 

 

驱动器 

 

 

安装软件 

（MR Configurator2TM） 

驱动器 

驱动器 

（三菱电机制） 

计算机 

中继端子台 

伺服系统控制器 

或者前轴驱动器 CN1B 

后轴驱动器 CN1A 

或者端盖 

（注 1） 

电池 

LEC-MR-J3BAT 

 

伺服电机 

 

（注 3） 

电源 

无熔丝 

断路器(MCCB) 

电磁接触器 

（MC） 

线性噪声滤波 

器(FR-BSF01) 

(三菱电机制) 

  

再生选件  
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(b) 单相 AC100～120V 的场合 

(注2)

W

U

V

CN5

回生
オプション

P C

中継端子台

サーボモータ

(注1)
バッテリ
MR-J3BAT

MR Configurator

パーソナル
コンピュータ

サーボシステム
コントローラまたは
前軸サーボアンプCN1B

後軸サーボアンプCN1A
またはキャップ

CN3

CN1A

CN1B

CN2

CN4

ラインノイズ
フィルタ
(FR-BSF01)

L11

L21

L1

L2

(注3)
電源

電磁接触器
(MC)

ノーヒューズ
遮断器(MCCB)

 

 

R   S

力率改善AC
リアクトル
(FR-BAL)

サーボアンプ

 

注1.在位置控制模式的绝对位置检测系统中使用。 

  3.电源规格请参阅1.3节。 

 

 

 

    驱动器 

LEC-MR-J3BAT 

 

安装软件 

（MR Configurator2TM） 

驱动器 

驱动器 

（注 3） 

电源 

无熔丝 

断路器(MCCB) 

电磁接触器 

（MC） 

线性噪声滤波 

器(FR-BSF01) 

(三菱电机制) 

 

计算机 

中继端子台 

伺服系统控制器 

或者前轴驱动器 CN1B 

后轴驱动器 CN1A 

或者端盖 

（注 1） 

电池 

LEC-MR-J3BAT 

 

伺服电机 

 

再生选件  
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2．安装 

 

第 2章 安装 

危险 
 
● 为防止触电，请切实做好设备接地。 

 
 

注意 

 
● 请勿进行超出限制的多件叠加。 

● 请安装在不可燃物体上。直接安装在可燃物上，或者安装在可燃物附近，可能

会造成火灾。 

● 在能够承受重量的地方，按照说明书进行安装。 

● 请勿攀爬，或在其上放置重物。会造成人员受伤。 

● 请在指定的环境条件范围内使用。（环境条件请参照1.3节。） 

● 转换器单元·驱动器（驱动器单元）内部请勿混入螺钉、金属片等导电性异物

和油等可燃性异物。 

● 请勿堵塞转换器单元·驱动器（驱动器单元）·带冷却风扇的伺服电机的吸气

排气口。会造成产品故障。 

● 转换器单元·驱动器（驱动器单元）属于精密机器，请防止掉落、施加强冲击

等。 

● 安装损坏或有零件缺失的转换器单元·驱动器（驱动器单元）的话，不能运行。 

● 存放时间较长时，请与我公司联络。 

● 使用转换器单元·驱动器（驱动器单元）时，请注意各单元的棱角等尖锐的部

位。 

● 请务必将转换器单元·驱动器（驱动器单元）设置到金属制的控制柜内。 
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2．安装 

 

2.1 安装方向与间隔 

注意 

 
● 请务必遵守安装方向。否则会造成产品故障。 

● 驱动器和控制柜内壁以及其他设备间的间隔请保持规定的距离。否则会造成产

品故障。 
 

 

(1) LECSS□-□ 

(a) 安装1台时 

(80mm)

制御盤

40mm以上 

10mm以上 

40mm以上 

10mm以上 

配線余裕 

天 

地

サーボアンプ

制御盤

 

驱动器 

控制柜 控制柜 

驱动器 配线余裕 

40mm 以上 

10mm 以上 10mm 以上 

40mm以上 

上 

下 

（80mm） 
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(b) 安装2台以上时 

 

要点  
 
● 200V级的3.5kW以下和100V级的400W以下的驱动器可以贴紧安装。 

 
 

 请在驱动器上面和控制柜内壁预留足够空间，并设置冷却风扇，以保证控制柜内

的温度不会超过环境条件。 

 驱动器紧凑安装时，请考虑安装公差，在驱动器之间保留lmm的间隔。此时请在环

境温度0～45℃或实际负载率75%以下条件下使用。 

100mm以上 

30mm以上 

40mm以上 

30mm以上 

1mm 

制御盤

1mm 

100mm以上 

30mm以上 

40mm以上 

30mm以上 

10mm以上 

制御盤

間隔をあける場合 密着取付けの場合

天 

地

 

(2) 其他 

 使用再生选件等散发热量的设备时，请充分考虑其散热情况，避免对驱动器造成

影响。 

 驱动器请垂直安装于墙壁上。 

 

2.2 异物的侵入 

(1) 组装控制柜时，请勿让钻头造成的切屑等进入驱动器内部。 

 

(2) 请勿让油、水、金属粉末等通过控制柜的缝隙和安装于顶板等处的散热风扇处进

入驱动器内部。 

 

(3) 在有害气体和尘埃多的场所安装控制柜时，请实施空气吹扫（从控制柜外部 

压送清净空气使内压比外压高），防止有害气体、尘埃进入控制柜内。 

 

控制柜 控制柜 

留有间隔时 紧密安装时 

30mm 以上 

100mm 以上 

10mm 以上 

30mm 以上 30mm 以上 

40mm 以上 

30mm 以上 

100mm 以上 

1mm 1mm 

40mm 以上 

上 

下 
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2.3 编码器电缆应力 

（1）请充分考虑电缆的夹紧方法，不要向电缆连接部位施加弯曲应力和电缆自重应力。 

 

(2) 如果在使用时需要经常移动伺服电机，请不要向伺服电机连接器的连接部施加压

力，将电缆(编码器，电源，制动)固定在连接器连接部位上时不要拧得太紧。可

选件的编码器电缆请在弯曲寿命范围内使用。电源以及制动装置接线用的电缆请

在使用电线的弯曲寿命范围内使用。 

 

(3) 电缆外部绝缘层会因锐利物品的切割而破损，与机械的棱角接触而擦伤，人或车

的踩踏而损坏，所以应避免上述情况发生。 

 

(4) 伺服电机安装在移动的机械上时，请尽量增大弯曲半径。 

弯曲寿命请参考 10.4 节。 

 

2.4 SSCNETⅢ电缆的布线 

SSCNETⅢ电缆使用光纤。若光纤受到较大冲击、侧压、拉伸、急剧弯曲、扭曲的外力

作用，会造成内部变形弯折，无法进行光传输。特别是LE-CSS-□的光缆材质为合成树脂，

接触火或高温会发生融化。因此，请勿接触驱动器的散热器及再生选件等高温部分。 

请熟读本节内容，使用时需充分注意。 

 

(1) 最小弯曲半径 

 请务必在最小弯曲半径以上进行安装。请确保不会接触设备的边角。为 SSCNETⅢ

电缆进行布线时，请充分考虑到驱动器的尺寸及安装，保证在最小弯曲半径以上

选择适当长度。在控制柜的门关闭时，若 SSCNETⅢ电缆紧贴着门，电缆的弯曲部

分可能小于最小弯曲半径。请避免此类情形发生。 

最小弯曲半径请参照 11.1.5 项。 

 

(2) 禁止使用聚氯乙烯胶带。 

 聚氯乙烯胶带使用渗移性增塑剂，可能会影响光学特性，不要使其与 LE-CSS-□

电缆接触。 
 

光コード部 ケーブル部

 

SSCNETⅢ电缆 导线部 电缆部 

LE-CSS-□ △  

△：DBP，DOP等邻苯二甲酸酯类增塑剂可能会影响电缆

的光学性能。 

○：不受增塑剂的影响。 

 

光纤电缆部 电缆部 
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(3) 渗移性增塑剂添加素材的注意事项 

                          一般情况下，软质聚氯乙烯(PVC)、聚乙烯树脂(PE)及氟素树脂中含有非渗移性

增塑剂，不会影响 SSCNETⅢ电缆的光学性能。但是，含有渗移性增塑剂(酞酸酯)

的电线绝缘体、捆扎带等可能会影响 LE-CSS-□电缆。 

 

 

(4) 束线的固定 

 不要使 SSCNETⅢ电缆的自重施加在驱动器的 CN1A·CN1B 接口上，尽可能靠近

接口部位用束线材固定电缆部分。请保证光缆弯曲角度在最小弯曲半径以上，捆

扎不要过紧，无扭曲。 

捆扎电缆时，请使用不含渗移性增塑剂的海绵、橡胶等作为缓冲材并固定。 

                           用胶带进行捆扎时，推荐使用难燃性醋酸布胶带 570F(寺冈制作所)。 

光コード部
　緩やかなたるみ

束線材
推奨品：NKクランプSPタイプ
　　　　(ニックス)

ケーブル部

コネクタ部

 

(5)拉力 

若光纤承受拉力，外力集中在固定光纤及光纤接线的部分，会导致传输损失增

加，光纤断线或破损。布线时，请保证使用中不会承受拉力。 

拉伸强度请参照 11.1.5 项。 

 

(6)侧压 

 若光纤承受侧压，会引起光纤自身变形，内部的光纤承受应力，导致传输损失

增加，甚至断线。束线时也是同样的状态，因此请不要使用尼龙捆扎带(TY-RAP)用

力扎紧。 

 请注意不要脚踏，不要被控制柜的门等夹住。 

 

接口部 

光纤电缆 

松弛余量 

电缆部 
束线材 

推荐品：NK 夹 SP 型 

        （Nix） 
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(7)扭曲 

 若光纤承受扭曲力，与局部承受侧压或弯曲力相同，也会变为承受应力的状态。 

会导致传输损失增加，甚至断线。 

 

(8)废弃 

 使用 SSCNETⅢ电缆的光缆发生烧损，可能会产生有腐蚀性的氟化氢及氯化氢气

体。请联系具备处理氟化氢及氯化氢气体设备，专门处理废弃物的公司进行废弃。 

 

2.5 点检项目 

危险 

 
● 因为可能造成触电，所以请先关闭电源，等待15分钟后通电指示灯灭，用电笔

等确认P(＋)-N(－)间的电压后，再进行配线作业及点检。此外，确认通电指

示灯是否熄灭时，请务必在驱动器的正面进行。 

● 因为有触电的危险，所以非专业技术人员请勿进行检查。 

 

要点  
 
● 请不要对驱动器进行绝缘电阻测量(兆欧表测试)。会造成产品故障。 

● 请不要在贵公司进行拆分・修理。 
 

 

应定期进行以下点检。 

 

(1) 端子台的螺纹是否松动。若有松动请进行增拧。 

 

(2) 电缆和电线是否有伤、裂纹。特别是可移动的场合，请根据使用条件定期实施 

点检。 

 

(3) 请确认驱动器的接口是否正确安装。 

 

(4) 电线是否从接口上拔出。 

 

(5) 驱动器上是否有积尘。 

 

(6) 驱动器是否有异常声音。 
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2.6 零部件寿命 

零部件的更换寿命如下。但受使用方法和环境条件影响会有变动，发生异常时需要更

换。零部件更换由三菱电机系统服务负责。 
 

零部件名称 寿命基准 

平滑电容 10年 

继电器 接入电源次数以及紧急停止次数10万次 

冷却风扇 1万～3万个小时(2～3年) 

绝对位置用电池 参考12.2节 

 

(1) 平滑电容 

 平滑电容受到浪涌电流等的影响，其性能会劣化。电容的寿命受到环境温度和

使用条件影响很大。在使用空调控温的普通环境条件(环境温度 40℃以下)下连续

运行时，使用寿命为 10 年。 

 

(2) 继电器类 

 由于开关电流造成接点磨损从而发生接触不良。受电源容量影响，接入电源次

数以及紧急停止次数为 10 万次。 

 

(3) 驱动器冷却风扇 

 冷却风扇轴承寿命为 1 万～3 万小时。因此在进行连续运行时，通常需要在第 2

年～第 3 年更换冷却风扇。另外，点检时发现有异常声音或者异常振动时也需要

更换。 
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第 3章 信号与配线 

危险 

 
● 配线作业应由专业技术人员进行。 

● 因为有可能造成触电，所以请先关闭电源，等待15分钟后充电指示灯灭，用电

笔等确认P(＋)-N(－)间的电压后，再进行配线作业及点检。此外，确认充电

指示灯是否熄灭时，请务必在驱动器的正面进行。 

● 请对驱动器・伺服电机切实接地。 

● 请安装好驱动器和伺服电机后再进行配线。否则会导致触电。 

● 请勿损伤电缆，施加过大压力，放置重物或挤压。否则会导致触电。 
 

 

注意 

 
● 请正确、牢固的配线。否则会造成伺服电机非预期动作，可能造成人员受伤。 

● 请勿弄错端子连接。可能会造成破裂、损坏。 

● 请不要弄错极性(＋・－)。可能会造成破裂、损坏。 

● 安装在控制输出用DC继电器上的浪涌吸收二极管的方向请不要弄错。否则会因

故障无法输出信号，导致强制停止(EM1)等的保护回路不能正常动作。 

DOCOM

制御出力信号

DICOM

DC24V
サーボアンプ

RA

シンク出力
インタフェースの場合

   

DOCOM

制御出力信号

DICOM

DC24V
サーボアンプ

RA

ソース出力
インタフェースの場合

 

● 会对驱动器附近使用的电子设备造成电磁干扰。请使用干扰滤波器等减小电磁

干扰的影响。 

● 伺服电机的电源线上请不要使用进相电容，浪涌抑制器以及无线电干扰滤波器

(FR-BIF-(H) ：三菱电机制)。 

● 使用再生电阻时，请通过异常信号切断电源。再生晶体管的故障会造成再生电

阻异常过热而发生火灾。 

● 请不要改造。 

● 请绝对不要开闭通电过程中的电机动力线。否则会造成异常运行或故障。 
 

 

驱动器 驱动器 

控制输出信号 控制输出信号 

漏型输出 

接口时 

源型输出 

接口时 

DOCOM DOCOM 

DICOM DICOM 

DC24V DC24V 
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3．信号与配线 

 

3.1 电源系统回路的连接例 

注意 

 
● 请务必在主回路电源和驱动器的L1・L2・L3之间连接电磁接触器，将驱动器的

电源侧设置成能够切断电源的结构。驱动器故障时，如果没有连接电磁接触器，

会持续通过大电流造成火灾。 

● 请通过故障(ALM)切断主电路电源。再生晶体管发生故障时，会使再生电阻器

异常过热而造成火灾。 

● 请在确认驱动器的型号名称后，再向驱动器的电源输入正确电压。如果输入的

电压超过驱动器输入电压规格的上限值，会导致驱动器故障。 
 

 

要点  
 
● 即使发生报警，也请不要切断控制回路。若控制回路被切断，光学组件不运行，

SSCNETⅢ通信的光传输被切断。因此，后轴的驱动器显示部显示“AA”，基础回

路被切断，动态制动器作动，使伺服电机停止。 
 

 

请保证电源·主回路能在发生报警、伺服强制停止有效、上位机紧急停止有效的同时，

切断主回路电源，并使伺服ON指令关闭的配线方法。电源的输入线必须使用无熔丝断路

器(MCCB)。 
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3．信号与配线 

 

(1) LECSS□-□中使用三相AC200～230V电源的场合 

MC(注8)MCCB

EM1

L1

L2

L3

三相
AC200～230V

サーボアンプ

ALM

P1

P2

P(＋)

DICOM

DOCOM

L11

L21

N(－)

D

C

U

V

W

(注1)

(注2)

CNP1

CNP3

PE

CNP2

サーボモータ

U

V

W
M

モータ

検出器CN2 (注3)
検出器ケーブル

(注6)

DOCOM

CN3CN3

(注4)
故障
RA1

コントローラ
緊急停止

RA2

強制停止(注7)

OFF

MC

ON
MC

SK

強制停止(注7)
(注5)

(注5)

DC24V

故障(注4)RA1

 

注 1. P1-P2之间请务必连接。(出厂时已配线完毕。) 

  2. P(＋)-D间请务必连接。(出厂时已配线完毕。)使用再生选件时，请参考11.2节。 

  3. 编码器电缆推荐使用选件电缆。电缆的选定请参考11.1节。 

  4. 通过变更参数使故障(ALM)不输出时，请构建若上位机检测到报警发生时，可通过电磁接触器切断的电源回路。 

  5. 此为漏型输入输出接口的场合，源型输入输出接口请参考3.7.3项。 

  6. 请参考3.10节。 

  7. 请构建强制停止OFF的同时，通过外部顺序切断主回路电源的回路。 

  8. 请使用动作延迟时间(电流流过线圈开始，到接点关闭为止)为80ms以下的电磁接触器。 

 

驱动器 

编码器电缆 
编码器 

驱动器 

紧急停止 

  RA2 

强制停止（注 7） 

强制停止 

（注 7） 

伺服电机 

电机 
三相 

AC200～230V 

（注 4） 
故障 
RA1 

OFF 
ON 

（注 6） 

（注 3） 

MCCB MC（注 8） 

（注 2） 

（注 1） 

（注 5） 

故障（注 4） （注 5） 
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3．信号与配线 

 

(2) LECSS□-□中使用单相AC200～230V电源的场合 

MC(注8)MCCB

DICOM

EM1

L1

L2

L3

単相
AC200～230V

サーボアンプ

ALM

P1

P2

P

DOCOM

L11

L21

N

D

C

U

V

W

(注1)

(注2)

CNP1

CNP3

PE

CNP2

サーボモータ

U

V

W
M

モータ

検出器CN2 (注3)
検出器ケーブル

(注6)

DOCOM

CN3 CN3

(注4)
故障
RA1

コントローラ
緊急停止

RA2

強制停止(注7)

OFF

MC

ON
MC

SK

強制停止(注7)
(注5)

(注5)

DC24V

故障(注4)RA1

 

注 1. P1-P2之间请务必连接。(出厂时已配线完毕。) 

  2. P-D间请务必连接。(出厂时已配线完毕。)使用再生选件时，请参考11.2节。 

  3. 编码器电缆推荐使用选件电缆。电缆的选定请参考11.1节。 

  4. 通过变更参数使故障(ALM)不输出时，请构建若上位机检测到报警发生时，可通过电磁接触器切断的电源回路。 

  5. 此为漏型输入输出接口的场合，源型输入输出接口请参考3.7.3项。 

  6. 请参照3.10节。 

  7. 请构建强制停止OFF的同时，通过外部顺序切断主回路电源的回路。 

  8. 请使用动作延迟时间(电流流过线圈开始，到接点关闭为止)为80ms以下的电磁接触器。 

 

驱动器 

编码器 

驱动器 

紧急停止 

  RA2 

编码器电缆 

强制停止（注 7） 

伺服电机 

电机 

单相 

强制停止 

（注 7） 

单项 

AC200~230V 

（注 4） 
故障 
RA1 

OFF 
ON 

（注 6） 

（注 3） 

MCCB MC（注 8） 

（注 2） 

（注 1） 

（注 5） 

故障（注 4） （注 5） 
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3．信号与配线 

 

(3) LECSS□-□中使用单相AC100～120V电源的场合 

MC(注8)MCCB

DICOM

EM1

L1

L2

単相
AC100～120V

サーボアンプ

ALM

P1

P2

P

DOCOM

L11

L21

N

D

C

U

V

W

(注1)

(注2)

CNP1

CNP3

PE

CNP2

サーボモータ

U

V

W
M

モータ

検出器CN2 (注3)
検出器ケーブル

(注6)

DOCOM

空き

CN3CN3

(注4)
故障
RA1

コントローラ
緊急停止

RA2

強制停止(注7)

OFF

MC

ON
MC

SK

強制停止(注7)
(注5)

(注5)

DC24V

故障(注4)RA1

 

注 1. P1-P2之间请务必连接。(出厂时已配线完毕。)  

  2. P-D间请务必连接。(出厂时已配线完毕。)使用再生选件时，请参考11.2节。 

  3. 编码器电缆推荐使用选件电缆。电缆的选定请参考11.1节。 

  4. 通过变更参数使故障(ALM)不输出时，请构建若上位机检测到报警发生时，可通过电磁接触器切断的电源回路。 

  5. 此为漏型输入输出接口的场合，源型输入输出接口请参考3.7.3项。 

  6. 请参照3.10节。 

  7. 请构建强制停止OFF的同时，通过外部顺序切断主回路电源的回路。 

  8. 请使用动作延迟时间(电流流过线圈开始，到接点关闭为止)为80ms以下的电磁接触器。 

 

编码器 

驱动器 

驱动器 

紧急停止 

  RA2 

编码器电缆 

强制停止（注 7） 

伺服电机 

电机 

单相 

强制停止 

（注 7） 

驱动器 

单项 

AC100~120V 

（注 4） 
故障 
RA1 

OFF 
ON 

（注 6） 

（注 3） 

MCCB MC（注 8） 

（注 5） 

故障（注 4） （注 5） 

空 
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3．信号与配线 

 

3.2 输入输出信号的连接例 

4

プレート

MO1

1 LG

14 MO2

SD

SW1
2m以下

アナログモニタ1

アナログモニタ2

(注3，4)強制停止
(注13，14)

5

20

検出器A相パルス

(差動ラインドライバ)

検出器B相パルス

(差動ラインドライバ)

CN3

検出器Z相パルス

(差動ラインドライバ)

(注12)

電磁ブレーキインタロック
(注2)

13 MBR

9 INP

15 ALM

10 DICOM

6 LA

16 LAR

7 LB

17 LBR

8 LZ

18 LZR

サーボアンプ

パーソナル
コンピュータ

CN5

(注5)MR Configurator

＋

USBケーブル
MR-J3USBCBL3M
(オプション)

3

故障(注11)

インポジション

CN3
(注12)

11 LG 制御コモン

DC24V(注10)

(注14)

(注15)

DICOM

EM1

DOCOM

2

19

12

DI1

DI3

DI2

上限ストロークリミット(FLS)

下限ストロークリミット(RLS)

近点ドグ(DOG)

RA1

RA2

RA3

CN1A

(注6)SSCNETⅢケーブル
　　 (オプション)

サーボシステム
コントローラ

(注6)
SSCNETⅢケーブル
(オプション)

CN1A

CN1B

MR-J3-B
(2軸)

(注7)

(注9)
キャップ

(注1)

CN1B

SW1

21

SW2

SW1

21

SW2

(注8)

(注8)

CN1A

CN1B

MR-J3-B
(3軸)

(注7)

SW1

21

SW2 (注8)

CN1A

CN1B

MR-J3-B
(n軸)

(注7)

SW1

21

SW2 (注8)

2m以下

10m以下 10m以下

 

 

驱动器 

LEC-MR-J3USB 

(选件) 

LE-CSS-□ 

LE-CSS-□ 

(注 5) 

安装软件 

（MR Configurator2TM） 

编码器 A相脉冲 

编码器 B相脉冲 

编码器 Z相脉冲 

LECSS□ 

LECSS□ 

LECSS□ 

上限行程限制（FLS） 

强制停止 

下限行程限制（RLS） 

近点 DOG（DOG） 

计算机 USB 电缆 

电磁制动互锁 

IN 位置 

故障（注 11） 

控制 COM 

模拟监视器 1 

模拟监视器 2 伺服系统 

控制器 

SSCNETⅢ电缆 

（选件） 

（注 6） 

SSCNETⅢ电缆 

（选件） 

（2轴） 

（3轴） 

（n轴） 

（差分线路驱动器） 

（差分线路驱动器） 

（差分线路驱动器） 

（注 9） 

端盖 

（注 6） 
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3．信号与配线 

 

注 1. 为防止触电，请务必将驱动器的接地(PE)端子(有  标记的端子)连接到控制柜的保护接地(PE)上。 

  2. 请不要弄错二极管的方向。反向连接可能会导致驱动器故障无法输出信号，使强制停止(EM1)等的保护回路不能正常动作。 

  3. 上位机无紧急停止功能时，请务必安装强制停止开关(B接点)。 

  4. 运行时必须打开强制停止（EM1）。将（B触点）参数No.PA04设定为“□1□□”的话，能使强制停止无效。 

  5. 请使用LEC-MRC2。(参考11.8节) 

  6. 请使用下述SSCNETⅢ电缆。 
 

电缆 电缆型号 电缆长度 

控制柜内标准电缆 LE-CSS-□ 0.15m～3m 

 

  7. 第2轴以后的接线省略。 

  8. 最大能设定到16轴。轴选择的设定请参考3.13节。 

  9. 不使用的CN1A·CN1B必须安装盖子。 

 10. 请使用DC24V±10% 150mA的外部电源为接口供电。150mA为使用所有输入输出信号时的值。通过减少输入输出点数能够降低电流容量。

请参考3.7.2项(1)记述的接口所需电流。 

 11. 故障(ALM)在没有报警的正常情况下为ON。 

 12. 相同名称的信号在驱动器内部是连接状态。 

 13. 通过参No.PD07，PD08，PD09能够变更信号。 

 14. 此为漏型输入输出接口的场合，源型输入输出接口请参考3.7.3项。 

 15. 通过上位机设定，DI1·DI2·DI3能够分配装置。设定方法请参考各上位机的使用说明书。此处被分配的装置是

Q173DCPU·Q172DCPU·Q173HCPU·Q172HCPU·Q170MCPU·QD74MH□·QD75MH□的场合。 
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3．信号与配线 

 

3.3 电源系统的说明 

3.3.1 信号的说明 

要点  
 
● 关于接口、端子台的配置，请参考第9章 外形尺寸图。 

 
 

简称 
连接对象 

（用途） 
内容 

L1・L2・L3 主回路电源 

请向L1・L2・L3供给下述电源。单相AC200～230V电源的场合，请将电源与L1・L2连接，L3不要进行任何连接。 
 

 
驱动器 

电源 

LECSS2-S5 

LECSS2-S7 

LECSS2-S8 

LECSS1-S5 

LECSS1-S7 

LECSS1-S8 

 

 三相AC200～230V，50/60Hz L1・L2・L3   

 单相AC200～230V，50/60Hz L1・L2   

 单相AC100～120V，50/60Hz  L1・L2  

 

P・C・D 再生选件 

 使用驱动器内置式再生电阻时，请连接到P(＋)-D之间。(出厂时已配线完毕。) 

 使用再生选件时，请拆除P(＋)-D间的配线，再将再生选件连接到P和C之间。 

详细内容请参考14.2～14.5节。 
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3．信号与配线 

 

简称 连接对象(用途) 内容 

L11・L21 控制回路电源 

请向L11・L21供给下述电源。 
 
 驱动器 

电源 

LECSS2-S5 

LECSS2-S7 

LECSS2-S8 

LECSS1-S5 

LECSS1-S7 

LECSS1-S8 

 

 

 单相AC200~230V L11・L21    

 单相AC100～120V  L11・L21   

 

U・V・W 伺服电机动力 
连接到伺服电机动力端子(U・V・W)。请绝对不要开闭通电过程中的电机动力线。

否则会造成异常运行或故障。 

N 
电源再生转换器 

制动单元 

请勿连接。 

 

 保护接地(PE) 连接伺服电机的接地端子以及控制柜的保护接地(PE)进行接地。 

 

3.3.2 接通电源的顺序 

(1) 电源接通步骤 

① 电源配线必需如3.1节所示，请在主回路电源(三相：L1・L2・L3，单相：L1・

L2)上使用电磁接触器。请通过外部PLC将电路设置成一发生报警，电磁接触

器就OFF的结构。 
 

② 控制回路电源L11・L21要与主回路电源同时或早于其接通。若未接通主回路

电源，显示部会显示警告，但主回路电源接通后，警告会消失，恢复正常作

动。 
 

③ 驱动器在接通主回路电源后3s以内就能够处理伺服ON指令。(参考本项(2)) 

 

(2)动态时序图 

サーボオン指令受付け

ON
OFF

主回路
制御回路

ON
OFF

ベース回路

ON
OFF

サーボオン指令
(コントローラから)

電源

95ms

(3s)

95ms10ms

 

 

(从上位机) 

伺服 ON 指令接收 

主回路 

控制回路 
电源 

基础回路 

伺服 ON 指令 
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3．信号与配线 

 

(3) 强制停止 

 

注意 
 
● 请在外部设置强制停止回路，以便能够立刻停止运行，切断电源。 

 
 

 上位机无紧急停止功能时，请构建关闭强制停止的同时切换主回路电源的回路。

关闭EM1，动态制动器动作让伺服电机停止。此时在显示部显示伺服强制停止警告

(E6)。 

 正常运行中请不要反复使用强制停止(EM1)进行伺服的停止、运行。可能会造成驱

动器寿命缩短。 

サーボアンプ

強制停止

DICOM

EM1

DC24V

(注)
 

注.此为漏型输入输出接口的情况。源型输入输出接口请参考3.7.3项。 

 

驱动器 

强制停止 
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3．信号与配线 

 

3.3.3 CNP1・CNP2・CNP3 的配线方法 

要点  
 
● 配线时使用的电线尺寸，请参照11.11节。 

 

在对CNP1・CNP2・CNP3进行接线时，请使用附带的驱动器电源插头。 

 

(1) LECSS□-□ 

(A) 驱动器电源插头 

CNP2

CNP1

CNP3

CNP1用コネクタ
54928-0670(Molex)

CNP2用コネクタ
54927-0520(Molex)

CNP3用コネクタ
54928-0370(Molex)

〈コネクタ適合電線例〉
　ケーブル仕上り外径：～φ3.8mm

(注)サーボアンプ電源コネクタ

サーボアンプ

 

注. 此插头为插入型。压着型推荐以下插头(Molex)。 

CNP1用：51241-0600(插头)，56125-0128(端子) 

CNP2用：51240-0500(插头)，56125-0128(端子) 

CNP3用：51241-0300(插头)，56125-0128(端子) 

压着工具：CNP57349-5300 

<适合电线例> 

电线加工外径：～φ3.8mm 

 

驱动器 

驱动器电源插头 

CNP1 用插头 

CNP2 用插头 

CNP3 用插头 

（插头适用的电线例） 

      电缆加工外径： 
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3．信号与配线 

 

(B) 电线的末端处理 

单线‥‥可以剥去电线表皮直接使用。 

8～9mm

被覆 芯線

 

双绞线‥‥剥去电线表皮,不要捻开线芯使用。请注意线芯的须线与邻极的短路

问题。请不要对线芯部镀锡,以避免接触不良。 

    还有一种方法是使用棒状端子将多股线汇集到一起。 
 

电线尺寸 棒状端子型号(注1) 
压着工具(注2) 

[mm2] AWG 1根用 2根用 

1.25/1.5 16 AI1.5-10BK AI-TWIN2X1.5-10BK 
压线钳4 206-204 

2/2.5 14 AI2.5-10BU  

注 1. 厂商：Phoenix Contact 

  2. 厂商：WAGO・JAPAN 
 

(c) CNP2 用(L11・L21)双分支接头：721-2105/026-000(WAGO) 

 此接头可用于控制回路电源的配线连接。接头的详细内容请参考附录3。 

L21

L11

L21

L11

電源または
前軸

後軸

CNP2

CNP2用ツインタイプコネクタ

 

 

表皮 线芯 

后轴 电源或者 

前轴 

CNP2 用双分支接头 
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3．信号与配线 

 

(2) Molex 接头・WAGO・JAPAN 接头的电线插入方法 

 54928-0670・ 54927-0520・ 54928-0370(Molex)接头和，721-207/026-000・

721-205/026-000・721-203/026-000(WAGO・JAPAN)接头的电线插入方法如下所示。 

 以下是Molex接头的说明，但WAGO・JAPAN也请按相同步骤插入电线。 

 

要点  
 
● 电线的粗细以及棒状端子形状的影响可能会难以插入接头。这种情况下，请更改

电线种类或将棒状端子改为较细的形状后再插入。 
 

 

 以下是驱动器电源插头的接线方法。 
 

(a) 使用附带的接线杆时 

① 接线杆与驱动器同捆包装。 

 54932-0000(Molex) 
 

[单位：mm] 

3
.4

M X J□
5 4 9 3 2

20.6

10

4
.9

6
.5

(
3)

4
.77
.7

(
7.

7)
(3.4)

(4.9)

 

 231-131(WAGO) 

20.3

10

16

7
.6

3

6
.5

3
.4

4
.9

17.51.5

1.3
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3．信号与配线 

 

② 接线方法 

① 結線レバーをハウジングに装着します。
　 (脱着自在)

② 結線レバーを矢印方向に押します。

③ 結線レバーを押したまま電線を矢印方向
　 に挿入します。

④ 結線レバーを放します。

結線レバー

 

 

接线杆 

将接线杆插入壳体内。（插拔自由） 

将接线杆向箭头方向按压。 

将压了接线杆的电线向箭头方向插入。 

放开接线杆。 
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3．信号与配线 

 

(b) 使用一字型改锥时 

① 适用一字型改锥 

 请务必使用此处记载的驱动器进行作业。 
 

[单位：mm] 

0.
6

(R0.3) (22) 3°

3～
3.
5

(R0.3)
 

② 接线方法 其 1 

① ドライバを角穴に差し込みます。
角穴の上部に沿わせるように差し込むとスムーズに差 
し込めます。

② 適切に差し込めばドライバは保持されます。

③ ドライバを保持したまま電線を矢印方向に挿入します。
(電線が突き当たるまで挿入してください。)

④ ドライバを放せば結線できます。

 

 

将改锥插入边孔内。 

沿着边孔的上部缓缓的插入。 

适当插入使改锥保持住。 

在改锥保持的状态下，按箭头方向插入电线。 

（请将电线插到底） 

取出改锥，完成接线。 
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3．信号与配线 

 

③ 接线方法 其 2 

① ドライバをコネクタ上部 
の角窓に差し込みます。

② ドライバを矢印方向に押 
します。

③ ドライバを押したまま電線を矢印方向に挿入します。 
(電線が突き当たるまで挿入してください。)

④ ドライバを放せば結線できます。

 

 

把改锥插入连接器上部的孔

内。 

按箭头方向插入改锥。 压住改锥，按箭头方向插入电线。 

（将电线插到底。） 

取出改锥，完成接线。 
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3．信号与配线 

 

(3) Phoenix Contact 接头的电线插入方法 

 

要点  
 
● 即使在足够的力矩下使用精密改锥也不能接紧电线，所有请不要使用。 

 
 

 PC4/6-STF-7.62-CRWH・PC4/3-STF-7.62-CRWH接头的电线插入方法如下所示。向

开口部插入电线时，请确认端子的螺钉是否足够松弛。向开口部插入电线的线芯部

分，并请用一字型改锥拧紧。如果电线没有充分拧紧，可能会因接触不良导致电线

或接头发热。(使用1.5mm2以下的电线时，可以在1个开口部插入两根电线。) 

 拧紧接头螺纹拧紧部的螺钉，固定在驱动器上。 

 电线的安装和接头的固定，请使用刃尖厚度0.6mm、径长3.5mm的一字型改锥(推荐

一字型改锥：菲尼克斯制 SZS 0.6X3.5)，使用力矩0.5～0.6N·m进行拧紧。 
 

緩む 締まる

電線

開口部

サーボアンプ
電源コネクタ

コネクタねじ締め部

マイナスドライバ

緩む 締まる

マイナスドライバ

 

［单位：㎜］ 

φ
3.
5

0.
6

180

100

(3
5)

 

推荐一字型改锥外形图 

 

驱动器 

一字型改锥 

松 紧 

开口部 

电线 

松 紧 

一字型改锥 

接头螺纹拧紧部 

电源插头 
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3．信号与配线 

 

3.4 接口与信号配例 

要点  
 
● 从电缆接头的配线部看到的引脚序列。 

 
 

文中记载的驱动器正面图是LECSS□-S5和LECSS□-S7的情况。关于LECSS□-S8的外观

与接头配置，请参考第9章 外形尺寸图。 

3M製コネクタの図です。
他のコネクタを使用する場合，
11.1.2項を参照してください。

9

4
MRR

2
LG 8

6

1
P5

5

10

3
MR

7 BAT

CN2

MDR

MD

C
N4

C
N2
L

C
N2

C
N1
B

C
N1
A

C
N3

C
N5

CHARGE

L2

U

W

V

D

L12

L11

C

P

N

P1

P2

L3

L1

▽OPEN

CN5(USBコネクタ)
11.8節参照

CN3

CN2・CN3コネクタのフレーム 
はアンプ内部でPE(接地)端子 
と接続されています。

CN1A
SSCNETⅢケーブル
前軸用コネクタ

CN1B
SSCNETⅢケーブル
後軸用コネクタ

1

2

3

5

4

6

7

9

8

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

DI1

MO1

DICOM

LG

DOCOM

DICOM

LZ

DI2

MO2

EM1

LG

MBR

LBR

LA

LB

LZR

LAR

ALM

DI3INP

 

 

住友 3M(株)接口的图。 

使 用 其 他 接 口 时 ， 请 参 考

11.1.2 项。 

CN5（USB 接口） 

参考 11.8 节 

CN1A 

SSCNETⅢ电缆 

前轴用接口 

CN1B 

SSCNETⅢ电缆 

后轴用接口 

CN2和CN3接口的框架在驱动器内

部，与 PE 端子连接。 



 

3 -  20 

 

3．信号与配线 

 

3.5 信号(软元件)的说明 

输入输出接口(表中I/O分类栏的符号)请参考3.7.2项。 

连接器针脚No.栏的针脚No.为初始状态时下的值。 

 

(1) 连接器用途 
 

连接器 名称 功能・用途说明 

CN1A SSCNETⅢ电缆前轴用接口 连接上位机或前轴驱动器。 

CN1B SSCNETⅢ电缆后轴用接口 连接后轴驱动器或者盖子。 

CN2 编码器用接口 连接伺服电机编码器。 

CN4 电池连接用接口 

作为绝对位置检测使用的场合，请连接电池(LEC-MR-J3BAT)。为了避免触电，请关闭主

回路电源，待15分钟以上充电指示灯灭后，用电笔等确认P(+)与N(－)间（30KW以上的场

合，是L＋-L－间）的电压之后，再安装电池。此外，确认充电指示灯是否熄灭时，请务

必在驱动器（转换器单元）的正面进行。如果在关闭控制回路电源的状态下拆卸电池，

绝对位置数据会消失，所以请在主回路电源关闭，控制回路电源打开的状态下更换电池。 

CN5 通信接口(USB) 连接计算机。 

 

(2) 输入输出软元件 

(a) 输入软元件 
 

软元件名称 简称 
接口 

引脚No. 
功能・用途说明 

I/O 

区分 

强制停止 EM1 CN3-20 关闭EM1(与公共端开放)将会转为强制停止状态，基本电路断开，动态制动器作动后停止。 

在从强制停止状态转为EM1开启(与公共端短路)时，能够解除强制停止状态。 

将参数No.PA04设定为“□1□□”时，在内部可设定为自动ON（通常ON）。 

DI-1 

 DI1 CN3-2 通过上位机设定DI1・DI2・DI3能够分配装置。设定方法请参照各上位机的使用说明书。此

处被分配的装置是Q173DCPU・Q172DCPU・Q173HCPU・Q172HCPU・Q170MCPU・QD74MH□・

QD75MH□的场合。 

DI-1 

 DI2 CN3-12 DI-1 

 DI3 CN3-19 DI-1 

 

(b) 输出软元件 

软元件名称 简称 
接口 

引脚No. 
功能・用途说明 

I/O 

区分 

故障 ALM CN3-15 关闭电源时,或保护回路动作基本回路断开时,ALM为OFF。 

未发生报警的场合，接通电源约1s后ALM为ON。 

DO-1 

电磁抱闸制动器 

互锁 

MBR CN3-13 使用此信号时，请通过参数No.PC02设定电磁抱闸制动器的作动延迟时间。 

伺服OFF或报警时，MBR变为OFF。 

DO-1 

定位 

（定位完成） 

INP CN3-9 滞留脉冲在到位范围内时，INP变为ON。到位范围可以通过参数No.PA10变更。 

若到位范围变大，低速旋转时通常会处于传导状态。 

通过伺服OFF，INP变为ON。 

在速度控制模式及转矩控制模式下无法使用此信号。 

DO-1 

准备完成 RD  使用此信号时，请通过设定参数No.PD07～PD09，设置为可以使用。 

伺服ON后进入可以运行状态，RD变为ON。 

DO-1 
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3．信号与配线 

 

软元件名称 简称 
接口 

引脚No. 
功能・用途说明 

I/O 

区分 

动态制动互锁 DB  使用此信号时，请通过设定参数No.PD07～PD09，设置为可以使用。 

需要进行动态制动时，DB为OFF。11kW以上的驱动器使用外带的动态制动的场合需要此软元

件。(参考11.6节) 

7kW以下的驱动器不需要使用此软元件。 

DO-1 

速度到达 SA  使用此信号时，请通过设定参数No.PD07～PD09，设置为可以使用。 

伺服OFF时变为OFF。伺服电机回转速度一接近设定速度值时，SA变为ON。设定速度为20r/min

以下时，将始终为开启。 

在位置控制模式及转矩控制模式下无法使用此信号。 

DO-1 

速度限制中 VLC  使用此信号时，请通过设定参数No.PD07～PD09，设置为可以使用。 

在转矩控制模式下，一达到通过上位机设定的速度时，VLC变为ON。伺服OFF时变为OFF。 

在位置控制模式及速度控制模式下无法使用此软元件。 

DO-1 

转矩限制中 TLC  使用此信号时，请通过设定参数No.PD07～PD09，设置为可以使用。 

发生转矩时，一达到通过上位机设定的转矩时TLC变为ON。伺服OFF时变为OFF。 

在转矩控制模式下无法使用此信号。 

DO-1 

零速检测 ZSP  使用此信号时，请通过设定参数No.PD07～PD09，设置为可以使用。 

伺服电机转速在零速度以下时，ZSP变为ON。可以通过参数No.PC07变更零速度。 

 例 零速度为50r/min的场合 

OFF

ON

サーボモータ
回転速度

正
転

方
向

20r/min
(ヒステリシス幅)

パラメータ№PC07

20r/min
(ヒステリシス幅)

OFFレベル
70r/min

ONレベル
50r/min

ONレベル
50r/min

OFFレベル
70r/min

逆
転

方
向

0r/min

パラメータ№PC07

零速度検出
(ZSP)

①
③

②

④

 

当伺服电机的转速减速至50r/min的时间点①时，ZSP变为ON，当伺服电机的转速再次上升至

70r/min的时间点②时，ZSP变为OFF。 

当再次减速至50r/min的时间点③时，ZSP为ON，当达到－70r/min的时间点④时，则ZSP为OFF。 

伺服电机的转速达到开启水平，ZSP为ON，再次上升达到关闭水平位置的范围称为滞后宽度。 

LECSS□-□驱动器的滞后宽度为2Or/min。 

DO-1 

警告 WNG  使用此信号时，请通过设定参数No.PD07～PD09，设置为可以使用。 

发生警告时WNG为ON。没有发生警告的场合，接通电源约1.5s后WNG为OFF。 

DO-1 

电池报警 BWNG  使用此信号时，请通过设定参数No.PD07～PD09，设置为可以使用。 

发生电池断线警告(92)或电池警告(9F)时，BWNG为ON。没有发生电池警告的场合，接入电源

约1.5s后BWNG为OFF。 

DO-1 

可变增益选择 CDPS  使用此信号时，请通过设定参数No.PD07～PD09，设置为可以使用。 

增益切换中CDPS变为ON。 

DO-1 

绝对位置消失 ABSV  使用此信号时，请通过设定参数No.PD07～PD09，设置为可以使用。 

绝对位置消失时ABSV变为ON。 

在速度控制模式及转矩控制模式下无法使用此信号。 

DO-1 

 

 

 

 

 

 

 

正
转

方
向

 
反

转
方

向
 

零速检测 
（ZSP） 

ON 

OFF 

OFF 水平 
70r/min 

ON 水平 
50r/min 

ON 水平 
50r/min 

OFF 水平 
70r/min 

0r/min 

20r/min 
（迟滞宽度） 

20r/min 
（迟滞宽度） 

参数 No.PC07 

参数 No.PC07 

伺服电机转速 
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(C) 输出信号 
 

信号名称 简称 
接口 

引脚No. 
功能・用途说明 

编码器A相脉冲 

(差动线路驱动器) 

LA 

LAR 

CN3-6 

CN3-16 

通过参数No.PA15设定的伺服电机每转1周的脉冲以差动驱动方式输出。 

伺服电机CCW方向旋转时，编码器B相脉冲比编码器A相脉冲延迟了π/2位相。 

A相・B相脉冲的回转方向和位相差的关系可通过参数No.PC03变更。 

能够进行输出脉冲指定和分频比设定。(参照5.1.10项) 编码器B相脉冲 

(差动线路驱动器) 

LB 

LBR 

CN3-7 

CN3-17 

编码器Z相脉冲 

(差动线路驱动器) 

 

LZ 

LZR 

CN3-8 

CN3-18 

编码器的零点信号以差动驱动方式输出。伺服电机旋转1周输出1脉冲。到零点位置时ON。(负逻辑) 

最小脉冲宽约为400µs。使用此脉冲进行原点复位时，请将蠕变速度设置在100r/min以下。 

模拟监视器1 MO1 CN3-4 将在参数[Pr. PC09]中设置的数据通过电压输出到MOl-LG之间。 

分辨率：10位左右 

模拟监视器2 MO2 CN3-14 将在参数[Pr. PC10]中设置的数据通过电压输出到MO2-LG之间。 

分辨率：10位左右 

 

(D) 电源 
 

信号名称 简称 
接口 

引脚No. 
功能・用途说明 

数字I/F用 

电源输入 

DICOM CN3-5 

CN3-10 

请接入输入输出接口用DC24V(DC24V±10% 150mA)。电源容量根据使用的输入输出接口的点数不同

而改变。 

使用漏型接口时，请连接DC24V外部电源的 。 

使用源型接口时，请连接DC24V外部电源的 。 

数字I/F用 

公共 

DOCOM CN3-3 是伺服放大器的EM1等输入信号的公共端子。和LG相隔离。 

使用漏型接口时，请连接DC24V外部电源的 。 

使用源型接口时，请连接DC24V外部电源的 。 

控制公共端 LG  CN3-1 

CN3-11 

MO1，MO2的公共端子。 

各针脚在内部连接。 

屏蔽 SD 端板 连接屏蔽线的外部导体。 
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3．信号与配线 

 

3.6 报警发生时的时序图 

注意 

 
● 报警发生时消除报警原因，确认没有运行信号输入，在确保安全后解除报警，

然后再运行。 

● 发生报警的同时，请关闭伺服，切断主回路电源。 
 

 

若驱动器发生报警，基本回路切断，动态制动作动，伺服电机停止。同时请按外部顺

序切断主回路电源。通过使控制回路电源由OFF到ON，或者由伺服系统上位机发出报警复

位指令及CPU复位指令即可解除报警，但是只要不消除报警原因就不能解除报警。 

ON
OFF

ON
OFF

有効

無効

ON

OFF

無 有

ON
OFF

ベース回路 

ダイナミック 

ブレーキ 

アラーム 

リセット指令 

アラーム発生 故障原因除去 

50ms以上 60ms以上 

電源断 
電源入

ブレーキ作動 ブレーキ作動

1s

サーボオン指令 

(コントローラから) 

(コントローラから) 

無 無有

(注)
主回路
制御回路

電源

 

注. 发生报警的同时请切断主回路电源。 

 

(1) 过电流・过负载 1・过负载 2 

 发生过电流(32)・过负载1(50)・过负载2(51)的报警时，如果不排除发生原因 

，直接通过控制回路电源OFF→ON反复解除报警运行的话，则可能会因温度上升导致

驱动器、伺服电机故障。排除故障原因的同时，请冷却30分钟左右再运行。 

 

(2) 再生异常 

 发生再生异常(30)时，如果通过控制回路电源OFF→ON反复解除报警运行的话，则

可能会因再生阻抗发热造成故障。 

 

(3) 电源中断 

 输入电源在下述状态下会产生不足电压(10)。 

 ・控制回路电源持续停电60ms以上，之后电源恢复。 

 ·伺服ON状态下母线电压发生电压降，LECSS2-□的场合为DC200V以下，LECSS1-□

的场合为DC158V以下。 

 

(从上位机) 

(从上位机) 

（注） 

主回路 

控制回路 
电源 

基本回路 

动态制动 

伺服 ON 指令 

（从上位机） 

报警 

复位指令 

（从上位机） 

有效 

无效 

电源切断 
电源接入 

制动作动 制动作动 

无 无 无 

发生报警 故障原因消除 

ON 

OFF 

ON 

OFF 

ON 

OFF 

ON 

OFF 
50ms 以上 60ms 以上 
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3．信号与配线 

 

3.7 接口 

3.7.1 内部连接图 

3

EM1

CN3

20

DI1 2

DI2 12

DI3 19

DICOM 5

3

CN3

10

13

9

15

DICOM

(注2)
INP

ALM

CN3

6

16

7

17

8

18

LA

LAR

LB

LBR

LZ

LZR

差動ライン
ドライバ出力
(35mA以下)

〈絶縁されています〉

約5.6kΩ

約5.6kΩ

サーボアンプ

2

4

7

8

MR

MRR

MD

MDR

LG

検出器

E

サーボモータ

(注1)

USB

M

D＋

GND

VBUS

D－

1

2

3

5

CN5

MBR

DOCOM

DC24V

強制停止

CN2

(注3)

(注3)

RA

RA

CN3

MO1

MO2

LG

4

14

1

アナログモニタ

LG11

DC±10V

DC±10V

 

注1.这些针脚中，通过上位机的设定可以分配信号。 

   信号的内容请参照上位机使用说明书。 

  2.在速度控制模式及转矩控制模式下无法使用此信号。 

  3.此为漏型输入输出接口时，源型输入输出接口请参考 3.7.3 项。 

 

驱动器 

编码器 

强制停止 

（被绝缘） 

差动线 

驱动器输出 

（35mA 以下） 

模拟监视器 

伺服电机 

约 5.6kΩ 

约 5.6kΩ 
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3．信号与配线 

 

3.7.2 接口的详细说明 

3.5节中记载了输入输出信号接口(参照表内I/O区分)的详情。请参考本项内容，连接

外部设备。 

 

(1)数字输入接口 DI-1 

 请用继电器或集电极开路晶体管给出信号。下图为漏型输入。源型输入请参考

3.7.3项。 

EM1
など

サーボアンプ

スイッチ

約5mA

トランジスタの場合

DICOM

VCES≦1.0V
ICEO≦100μA

TR

DC24V±10％
150mA

約5.6kΩ

 

(2)数字输出接口 DO-1 

 可以驱动指示灯・继电器或光电耦合器。请在感性负载时设置二极管(D)，指示灯

负载时设置电流抑制用电阻(R)。 

(额定电流:40mA以下，最大电流:50mA以下，浪涌电流:100mA以下) 驱动器内部电压

最大下降2.6V。 

 下图为漏型输出。漏型输出请参照3.7.3项。 

(注)DC24V±10％
　  150mA

ダイオードの極性を
間違えるとサーボア 
ンプが故障します。

サーボアンプ

ALM
など

負荷

DOCOM

 

注.若电压降(最大2.6V)可能影响继电器作动时，请从外部输入高电压(上限26.4V)。 

 

驱动器 

驱动器 

  

驱动器 

 

晶体管时 
EM1 

等 

若晶体管极性错误，

驱动器会发生故障。 
负载 ALM 

等 

约 5mA 
约 5.6kΩ 

开关 
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3．信号与配线 

 

(3)编码器脉冲输出 DO-2(差动输入方式) 

(a) 接口 

 最大输出电流 35mA 

サーボアンプ

LA
(LB，LZ)

LAR
(LBR，LZR)

SD

LG

150Ω

Am26LS32相当

高速フォトカプラ

サーボアンプ

LAR
(LBR，LZR)

SD

100Ω
LA
(LB，LZ)

 

(b) 输出脉冲 

サーボモータCCW回転

LA

LAR

LB

LBR

LZ
LZR

T

π/2

400μs以上

周期(T)はパラメータ№PA15，PC03の設 

定で決まります。

 

(4)模拟输出 

LG

MO1
(MO2)

サーボアンプ

出力電圧：±10V(注)
最大出力電流：1mA
分解能：10ビット相当

 

注.输出电压根据监视的内容而不同。(参照5.3.3项) 

 

驱动器 

 
驱动器 

 

驱动器 

 

Am26LS32 相当 

高速光耦合器 

伺服电机 CCW 旋转 

周期(T)由参数 No.PA15，PC03 的设定值确

定。 

输出电压：±10V（注） 

最大输出电流：1mA 

相当于分辨率 10 位 
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3．信号与配线 

 

3.7.3 源型输入输出接口 

本驱动器可以使用源型输入输出接口。这种情况下,所有的DI-1输入信号、DO-1输出信

号全部变为源极型。请根据如下界面进行配线。 

 

(1)数字输入接口 DI-1 

EM1
など

サーボアンプ

スイッチ

約5mA

DICOM

VCES≦1.0V
ICEO≦100μA

DC24V±10％
150mA

約5.6kΩ

 

(2)数字输出接口 DO-1 

 驱动器内部有最大2.6V的电压降。 

(注)DC24V±10％
　  150mA

ダイオードの極性を
間違えるとサーボア 
ンプが故障します。

サーボアンプ

ALM
など

負荷

DOCOM

 

注.若电压降(最大2.6V)可能影响继电器作动时，请从外部输入高电压(上限26.4V)。 

 

驱动器 

 

驱动器 

 

驱动器 

  

约 5mA 

开关 

EM1 

等 
约 5.6kΩ 

若晶体管极性错误，

驱动器会发生故障。 
ALM 

等 

负载 
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3．信号与配线 

 

3.8 屏蔽电缆的外部导体的处理 

CN2・CN3用接口的场合，如本节所示，请将屏蔽电缆的外部导体与接地板切实连接，

并固定到接口的外壳上。 

 被覆外部導体

被覆をむきます。

芯線 外部導体 被覆

外部導体で被覆を覆うように返します。

 

(1) CN3 用接口的场合(住友 3M(株)接口) 

ねじ 

ねじ 

グランドプレート 

ケーブル 

 

(2) CN2 用接头的场合(住友 3M(株)或 Molex 接头) 

ねじ 

ケーブル 

グランドプレート
 

 

外皮 外皮 线芯 外部导体 外部导体 

剥开外皮。 将外部导体翻过来覆盖在外皮上。 

螺钉 

电缆 

螺钉 

接地板 

电缆 

接地板 

螺钉 
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3．信号与配线 

 

3.9 SSCNETⅢ电缆的连接 

要点  
 
● 请不要直视驱动器CN1A、CN1B接口及SSCNETⅢ电缆顶端发出的光。可能会导致眼

睛不适。（SSCNETⅢ的光源符合JIS C6802，IEC 60825-1中规定的等级1。） 
 

 

(1) SSCNETⅢ电缆的连接 

请将连接在上位机或驱动器上SSCNETⅢ电缆连接至CN1A接口上。请将连接在下位

机驱动器上的SSCNETⅢ电缆连接至CN1B接口上。请在最终轴驱动器的CN1B接口上安

装驱动器附带的端盖。 

SSCNETⅢケーブル

CN1B

CN1A

SSCNETⅢケーブル

CN1B

CN1A

SSCNETⅢケーブル

コントローラ

第1軸サーボアンプ 第2軸サーボアンプ 最終軸サーボアンプ

CN1B

CN1A

キャップ

 

(2)电缆的装卸方法 

 

要点  
 
● 为防止接口内部的光元件进灰尘，驱动器的CN1A·CN1B接口上装了端盖。所以，

在安装SSCNETⅢ电缆之前请不要拆除端盖。此外，拆下SSCNETⅢ电缆后，请务必

再装上端盖。 

● 为防止安装SSCNETⅢ电缆时拆下的CN1A·CN1B接口用端盖和SSCNETⅢ电缆的光纤

端面保护用套管受到污染，请将其放在SSCNETⅢ电缆附带的带拉链的塑料袋中进

行保管。 

● 由于故障等要委托进行驱动器修理时，请务必在CN1A·CN1B接口上装上端盖。在

没有安装端盖的状态下，运输时光元件有可能破损。此时，需要进行光元件的更

换修理。 
 

 

(a)安装 

① 出厂状态下SSCNETⅢ电缆在接口的前端装有光纤端面保护用的套管。请拆下

该套管。 
 

② 请拆下驱动器的CN1A·CN1B接口的端盖。 

 

第 2 轴驱动器 

 

第 1 轴驱动器 

 

最终轴驱动器 

 

上位侧 

 

SSCNETⅢ电缆 
SSCNETⅢ电缆 SSCNETⅢ电缆 

端盖 
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3．信号与配线 

 

③ 握住SSCNETⅢ电缆的接口旋钮部位插入驱动器的CN1A·CN1B的接口中，直至

听到咔嗒的声音。如果光纤前端的端面有污垢，可能会影响光的传播，导致

误动作。有污垢时，请用无纺布擦拭巾擦拭。请勿使用酒精等溶剂。 

カチッ

つまみ

 

(b)拆卸 

握住SSCNETⅢ电缆接口的旋钮部，将其拆下。 

从驱动器上拆下SSCNETⅢ电缆时，请务必在驱动器的接口部装上端盖，避免

尘埃等附着。请在SSCNETⅢ电缆接口的前端装上光纤端面保护用套管。 

 

旋钮 

咔哒 
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3．信号与配线 

 

3.10 驱动器和伺服电机的连接 

注意 
 
● 请绝对不要开闭通电过程中的电机动力线。否则会造成异常运行或故障。 

 
 

3.10.1 配线注意事项 

危险 
 
● 请在电源端子的连接部进行绝缘处理。否则可能导致触电。 

 
 

注意 

 
● 请正确连接驱动器与伺服电机的电源相(U・V・W)。否则伺服电机不能正常作

动。 

● 请不要向伺服电机直接连接商用电源。会造成产品故障。 

● 制动用电源请不要与接口用DC24V电源共用。请务必准备制动专用电源。否则

会造成产品故障。 
 

 

要点  
 
● 关于编码器电缆的选择请参考11.1节。 

● 关于电磁制动器用浪涌减震器的选定，请参照第13章。 
 

 

此处所示为伺服电机动力线(U・V・W)的连接。对于驱动器和伺服电机之间的连接，建

议采用可选项电缆。详细内容请参考11.1节。 

 

对于接地，将伺服电机的接地电缆与驱动器的保护接地(PE)端子连接，并通过控制柜

的保护接地(PE)端子与大地连接。请不要直接连接到控制柜的保护接地(PE)端子上。 

サーボ
アンプ

制御盤

サーボモータ

PE端子
 

 

驱动器 

控制柜 

伺服电机 

PE 端子 
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3．信号与配线 

 

3.10.2 电源电缆配线图 

(1)LE-□-□系列伺服电机 

(A) 电缆长度 10m 以下的场合 

CNP3
AWG 19(赤)

AWG 19(白)

AWG 19(黒)

AWG 19(緑/黄)

U

V

W

U

V

W

サーボモータサーボアンプ

10m以下

M

MR-PWS1CBL□M-A1-L
MR-PWS1CBL□M-A2-L
MR-PWS1CBL□M-A1-H
MR-PWS1CBL□M-A2-H

 

(b) 电缆长度超过 10m 的场合 

 电缆长度超过10m的场合，请按照下图所示制作延长电缆。此时，从伺服电机

引出的电机电源电缆应在2m以内。 

 关于延长电缆使用的电线，请参考11.5节。 

MR-PWS1CBL2M-A1-L
MR-PWS1CBL2M-A2-L
MR-PWS1CBL2M-A1-H
MR-PWS1CBL2M-A2-H
MR-PWS2CBL03M-A1-L
MR-PWS2CBL03M-A2-L

CNP3
AWG 19(赤)

AWG 19(白)

AWG 19(黒)

AWG 19(緑/黄)

U

V

W

U

V

W

サーボモータサーボアンプ

M

延長ケーブル

50m以下

2m以下

(注)
モータ電源ケーブル用
中継コネクタ

(注)
延長ケーブル用
中継コネクタ

 

注. 需要防溅对策(IP65)的场合，推荐使用以下接头。 
 

 

 

接头： RM15WTPZ-4P(71) 
电缆夹： JR13WCC-5（72） 
(广濑电机制) 

中继接头 

根据电缆外径不同数字不同。 

内容 保护等级 

IP65 

IP65 

a)延长电缆用 

中继接头 

b)电机电源电缆用 

中继接头 

接头： RM15WTJZ-4S(71) 
电缆夹： JR13WCC-8（72） 
( 广 濑 电 机

制) 
根据电缆外径不同数字不同。 

驱动器 

驱动器 

LE-CSM-□□□ 

LE-CSM-□□□ 

伺服电机 

AWG 19(红) 

AWG 19(白) 

AWG 19(黑) 

AWG 19(绿/黄) 

伺服电机 

AWG 19(红) 

AWG 19(白) 

AWG 19(黑) 

AWG 19(绿/黄) 

延长电缆 

a)延长电缆用 

中继接头 

b)电机电源电缆用 

中继接头 

2m 以下 

50m 以下 

（注） （注） 

10m 以下 
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3．信号与配线 

 

3.11 带锁伺服电机 

3.11.1 注意事项 

注意 

 
● 请使锁定用作动回路与外部紧急停止开关保持联动。 

サーボモータ

電磁
ブレーキ

B U

RA

非常停止スイッチで遮断してください。故障(ALM)OFFまたは電磁ブレーキインタロック 
(MBR)OFFで遮断してください。

DC24V

 

● 锁定是用于保持的，请勿用于通常的制动。 

● 确认锁定功能正常后再开始运行。 

● 锁定用电源请不要与接口用DC24V电源共用。请务必准备锁定专用电源。否则

会造成产品故障。 
 

 

要点  

 
● 关于锁定的电源容量、动作延迟时间等规格，请参照第13章。 

● 关于锁定用浪涌减震器的选定，请参照第13章。 
 

 

使用带锁的伺服电机时，请注意以下事项。 
 

① 电源（DC24V）OFF状态下制动器作动。 
 

② 伺服电机停止后，请将伺服ON指令设为OFF。 

 

(1)连接图 

B2

B1
サーボモータ

(注1)
DC24V

故障
(ALM)
RA2

サーボアンプ

DICOM

MBR

DOCOM

DC24V
MBR
RA1

RA1

U B

(注2)

 

注1.请勿将锁定用电源与接口用DC24V电源共用。 

  2.请将电路设计成与紧急停止开关联动以用于断开电路。 

 

(2) 设定 

 如3.11.2项的时序图所示，通过No.PC02（电磁制动器顺控程序输出）可以设定在

伺服OFF时，从锁定开始到基本电路断开为止的延迟时间(Tb)。 
 

驱动器 

利用故障（ALM）OFF 或者电磁制动互锁（MBR）进行切断。 

利用紧急停止开关进行切断。 

 伺服电机 

电磁 

制动 

伺服电机 
故障 
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3．信号与配线 

 

3.11.2 时序图 

(1) 伺服ON指令(从上位机)的ON/OFF 

 将伺服ON指令设为OFF,Tb[ms]之后解除伺服锁定，呈自由运行状态。如果在伺服

锁定状态下锁定生效，锁定寿命可能变短。因此，用于垂直负载时，请将不下落的

延迟时间（Tb）设定成与锁定延迟时间相同。 

(95ms)

(95ms)

電磁ブレーキ
インタロック(MBR)

(注1)ON

     OFF

ON

OFF

0 r/min

ベース回路

サーボモータ
回転速度

サーボオン指令
(コントローラから)

ON

OFF

フリーラン 

Tb

電磁ブレーキ作動
遅れ時間

解放

作動

運転指令
(コントローラから)

電磁ブレーキ
解放遅れ時間＋外部リレーなど(注2)

(注3)

0 r/min

レディオン指令
(コントローラから)

ON

OFF

 

注 1. ON ：锁定无效的状态 

     OFF：锁定有效的状态 

  2. 在经过锁定解除延迟时间和外部电路的继电器等的动作延迟时间后，锁定被解除。锁定的解除延迟时间请参考第13章。 

  3. 请解除锁定后，通过上位机发出运行指令。 

 

(2) 紧急停止指令(从上位机)或者强制停止(EM1)的ON/OFF 

ダイナミックブレーキ 

ダイナミックブレーキ 
電磁ブレーキ 

電磁ブレーキ 

電磁ブレーキ
インタロック(MBR)

(10ms)

電磁ブレーキ作動
遅れ時間

(210ms)

(210ms)

電磁ブレーキ解除 

(注)ON

    OFF

ベース回路
ON

OFF

サーボモータ
回転速度

緊急停止指令
(コントローラから)
または
強制停止(EM1)

無効(ON)

有効(OFF)

 

注. ON ：锁定无效的状态 

  OFF：锁定有效的状态 
 

(从上位机) 

(从上位机) 

(从上位机) 

紧急停止指令 

(从上位机) 

锁定 

锁定作动 

延迟时间 

锁定 锁定解除 

锁定作动 

延迟时间 

伺服电机转速 

自由运行状态 

基本回路 

电磁制动互锁 

（MBR） 

伺服 ON 指令 

（上位机发出） 

Ready ON 指令 

（上位机发出） 

运行指令 

（上位机发出） 

解除延迟时间+外部继电器等（注 2） 

无效 

动态制动 

动态制动 

锁定 

伺服电机转速 

基本回路 

电磁制动互锁 

（MBR） 

或者 

强制停止（EMI） 

有效 

解除 

作动 



 

3 -  35 

 

3．信号与配线 

 

(3)发生报警 

ダイナミックブレーキ 

ダイナミックブレーキ 
電磁ブレーキ 

電磁ブレーキ 

電磁ブレーキ
インタロック(MBR)

(10ms)

電磁ブレーキ作動
遅れ時間

(注)ON

    OFF

アラーム
無

有

ベース回路
ON

OFF

サーボモータ
回転速度

 

注. ON ：锁定无效的状态 

  OFF：锁定有效的状态 

 

(4)主回路电源，控制回路电源同时 OFF 

(10ms)

ダイナミックブレーキ 
ダイナミックブレーキ
電磁ブレーキ 
電磁ブレーキ 

(注1)15～60ms

電磁ブレーキ作動
遅れ時間

(注2)ON

     OFF

電磁ブレーキ
インタロック(MBR)

ON

OFF
ベース回路

サーボモータ
回転速度

無

有
アラーム

ON

OFF

主回路
制御回路電源

 

注 1. 随运行状态改变。 

2. ON ：锁定无效的状态 

   OFF：锁定有效的状态 

 

锁定作动 

延迟时间 

锁定作动 

延迟时间 

锁定 

动态制动 

动态制动 

锁定 

锁定 

动态制动 
动态制动 

锁定 

伺服电机转速 

基本回路 

电磁制动互锁 

（MBR） 

报警 
无 

有 

伺服电机转速 

基本回路 

电磁制动互锁 

（MBR） 

报警 
无 

有 

主回路 

控制回路 
电源 

（注 2） 
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(5) 仅主回路电源断开(控制回路电源保持接通) 

(10ms)

ダイナミックブレーキ 
ダイナミックブレーキ
電磁ブレーキ 

電磁ブレーキ 

電磁ブレーキ作動
遅れ時間

(注1)15ms以上

電磁ブレーキ
インタロック(MBR)

(注2)ON

     OFF

ベース回路
ON

OFF

サーボモータ
回転速度

アラーム
無

有

主回路電源
ON

OFF

 

注 1. 随运行状态改变。 

                                         2. ON ：锁定无效的状态 

   OFF：锁定有效的状态 

 

(6)上位机发出 Ready-off 指令 

ダイナミックブレーキ 

ダイナミックブレーキ 
電磁ブレーキ 

電磁ブレーキ 

電磁ブレーキ
インタロック(MBR)

(10ms)

電磁ブレーキ作動
遅れ時間(注)ON

    OFF

ベース回路
ON

OFF

サーボモータ
回転速度

レディオン指令
(コントローラから)

ON

OFF

 

注. ON ：锁定无效的状态 

  OFF：锁定有效的状态 

 

Ready-off 指令 

(上位机发出) 

制动 

制动 

制动 

锁定作动 

延迟时间 

锁定作动 

延迟时间 

制动 

伺服电机转速 

基本回路 

电磁制动互锁 

（MBR） 

报警 
无 

有 

主回路电源 

锁定 

动态制动 

动态制动 

锁定 

动态制动 

动态制动 

锁定 

锁定 

伺服电机转速 

基本回路 

电磁制动互锁 

（MBR） 
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3.11.3 配线图(LE-□-□系列伺服电机) 

 (1) 电缆长度 10m 以下的场合 

(注3)
電磁ブレーキ用

DC24V電源

電磁ブレーキ
インタロック

(MBR)

AWG20

AWG20

MR-BKS1CBL□M-A1-L
MR-BKS1CBL□M-A2-L
MR-BKS1CBL□M-A1-H
MR-BKS1CBL□M-A2-H

(注1)
B1

B2

故障
(ALM)

サーボモータ

10m以下

(注4)
(注2)

U B

 

注 1.请在尽可能靠近伺服电机的地方连接浪涌吸收器。 

  2.锁定端子(B1・B2)没有极性。 

  3.请勿将锁定用电源与接口用DC24V电源共用。 

  4.请将电路设计成与紧急停止开关联动以用于断开电路。 

 

 当制作锁定电缆LE-CSB-R□□时，请参考11.1.4项。 

 

LE-CSB-□□□ 

(注 3) 锁定用 

DC24V 电源 电磁制动互锁  故障 

伺服电机 
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3.12 接地 

危险 

 
● 请将驱动器・伺服电缸切实接地。 

● 为防止触电，请务必将驱动器的接地(PE)端子(有  标记的端子)连接到控制柜

的保护接地(PE)上。 
 

 

驱动器通过电源晶体管的开关对伺服电机供电。根据接线方式和地线的布线方法的不

同，可能会受到晶体管通断干扰(根据di/dt和dv/dt)的影响。为了防止发生此类问题，

请务必参考下图进行接地。 

需要符合EMC指令时，请参考EMC安装指南(IB(名)67303)。 

ラ
イ
ン
フ
ィ
ル
タ 

 

サ
ー
ボ
シ
ス
テ
ム

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
　

(注)
電源

W

V

U

必ずサーボアンプの 
PE端子に接続してく 
ださい。
制御盤の保護アース 
に直接接続しないで 
ください。

制御盤

サーボモータ

M

U

V

W

検出器

CN2

サーボアンプ

L11

L1

L2

L3

L21

CN1A

保護アース(PE)
外箱

MCMCCB

 

注. 单向AC200～230V电源的场合，请将电源与L1・L2连接，L3不要进行任何连接。 

  单向AC100～120V电源的场合，没有L3。电源规格请参照1.3节。 

 

驱动器 

编码器 

驱动器 

 控制柜 

伺服电机 

电源 

保护接地（PE） 
外箱 

必须与驱动器的 PE 端

子连接，不能直接连接

控制柜的保护接地。 

控

制

器 

伺

服

系

统 

主 

管 

路 

过 

滤 

器 
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3.13 控制轴选择 

要点  
 
● 请使轴选择旋钮开关(SW1)设定的控制轴编号与伺服系统上位机设定的控制轴编

号保持一致。 

● 变更轴选择旋钮开关的设定时，请使用前端宽度2.l～2.3mm、前端厚度0.6～0.7mm

的一字改锥。 

● 通过测试运行切换开关(SW2-1)选择试运行模式的话，此驱动器之后的SSCNETⅢ通

信被切断。 
 

 

使用轴选择旋钮开关(SW1)设定伺服的控制轴编号。 

若在一个通信系统中设定同一个控制轴的话，则无法正常动作。各控制轴与SSCNETⅢ

电缆的连接顺序无关，都可以设定。 

87
6

5
4

3

2

1 0 F

E

D
C

B

A
9

軸選択ロータリスイッチ(SW1)

 
下

上

テスト運転切換えスイッチ(SW2-1)
MR Configuratorを使用してテスト運転モードを実行する場合
は，テスト運転切換えスイッチを“上”に設定してください。

(注)
メーカ設定用(必ず“下”に設定してください)

SW2

 

注.此图表示开关被设定为“下”的状态。（出厂状态） 

 

厂商设定用 

开关 

轴选择旋钮 

开关(SW1) 
轴编号 显示 

下 

（请务必设定为

“下”） 

0 第1轴 01 

1 第2轴 02 

2 第3轴 03 

3 第4轴 04 

4 第5轴 05 

5 第6轴 06 

6 第7轴 07 

7 第8轴 08 

8 第9轴 09 

9 第10轴 10 

A 第11轴 11 

B 第12轴 12 

C 第13轴 13 

D 第14轴 14 

E 第15轴 15 

F 第16轴 16 

 

使用安装软件执行测试运行模式时，请将测试运行切换开关设定为“上”。 

轴选择旋钮开关(SW1) 厂家设定用（请务必设定为“下”） 

测试运行切换开关(SW2-1) 
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第 4章 启动 

危险 
 
● 请不要用湿手操作开关。会导致触电。 

 
 

注意 

 
● 请在运行前确认各参数。否则可能会导致设备出现非预期的动作。 

● 通电时或电源切断后的一段时间内，驱动器的散热片、再生电阻、伺服电机等

可能出现高温。因此为防止手或部件(电缆等)与其接触，请采取安装外壳等安

全对策。否则可能会被烫伤或导致部件损伤。 

● 运行中，请绝对不要触碰伺服电机旋转部位。否则会造成人员受伤。 
 

 

4.1 初次接通电源时 

初次接通电源时，按照本节进行启动。 

 

4.1.1 启动步骤 

配線の確認

周辺環境の確認

軸番号の設定

各パラメータの設定

テスト運転モードによる
サーボモータ単体でのテスト運転

指令による
サーボモータ単体でのテスト運転

機械を連結してのテスト運転

ゲイン調整

本稼動

停止

 

 请通过目视和输出信号(DO)强制输出(4.5.1项)等确认驱动器以及伺服电机的

接线是否正确。(参照4.1.2项) 

 

 请确认驱动器以及伺服电机周围的环境。(参照4.1.3项) 

 

 请确认轴选择旋钮开关和伺服系统控制器的轴编号设定是否一致。(参考3.13

节) 
 

 再生选件的选择等，请根据需要设置参数。(参考第5章) 

 

 试运行时将伺服电机从设备上分离出来，尽可能低速运行，确认其是否正确旋

转。(参考4.5节) 

 

 试运行时将伺服电机从设备上分离出来，对驱动器发出指令，尽可能低速运行，

确认其是否正确旋转。 

  

将伺服电机与设备连接，从上位机发出运行指令，确认设备的运行状况。 

 

 调整增益确保设备的运行状态为最佳。(参考第6章) 

 

 

 

 

 发出停止指令使运行停止。 

 

配线的确认 

周边环境的确认 

轴编号的设定 

各参数的设定 

在测试运行模式下 
进行伺服电机单体的试运行 

按照指令 
进行伺服电机单体的试运行 

连接设备的试运行 

增益调整 

正式运行 

停止 
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4.1.2 配线的确认 

(1) 电源系统的配线 

 在接通主回路・控制回路电源之前，请对以下事项进行确认。 
 

(a) 电源系统的配线 

 向驱动器的电源输入端子(L1・L2・L3・L11・L21)供给的电源应满足规定的规

格。(参考1.3节) 
 

(b) 驱动器・伺服电机的连接 

① 驱动器的伺服电机动力端子(U・V・W)和伺服电机的电源输入端子(U・V・

W)的相位应一致。 

サーボアンプ サーボモータ

M

U

V

W

U

V

W

 

② 请勿将向驱动器供电的电源连接到伺服电机动力端子(U・V・W)上。否则连

接的驱动器・伺服电机可能会发生故障。 

サーボアンプ サーボモータ

U V W

U V W

M
 

③ 伺服电机接地应连接到驱动器的PE端子上。 

サーボアンプ サーボモータ

M  

④ P1-P2间(11k~12KW以上的场合，P1-P间)被连接。 

サーボアンプ

P1

P2

 

 

驱动器 

驱动器 

驱动器 

驱动器 

伺服电机 

伺服电机 

伺服电机 
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(C) 使用选件・周边设备的场合 

① 200V级3.5kW以下使用再生选件的场合 

・去掉CNP2接头P端子-D端子间的导线。 

・再生选件的电线与P端子和C端子连接。 

・电线需使用双绞线。(参考11.2节) 
 
 

(2) 输入输出信号的配线 

(a) 输入输出信号应正确连接。 

如果使用DO强制输出，CN1接口的引脚可以强制ON/OFF。使用该功能能够确认接

线。此时，请仅接通控制回路电源。 
 

(b) CN3接口的引脚上不能施加超过DC24V的电压。 
 

(c) CN3接口的SD与DOCOM间未短路。 

サーボアンプ

DOCOM

SD

CN3

 

 

4.1.3 周边环境 

(1) 电缆的操作性 

(a) 配线电缆未受到过大的力。 
 

(b) 编码器电缆未处于超过弯曲寿命的状态。(参考10.4节) 
 

(c) 伺服电机的连接器部分未受到过大的力。 

 

(2) 环境 

 没有会造成信号线和电源线短路的电线头、金属屑等异物。 

 

驱动器 
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4.2 启动 

确认伺服电机单体能够正常作动后，再与设备连接。 

(1)电源接通 

 主回路电源·控制回路电源接通后，驱动器显示部显示“b01”(第1轴时)。 

 绝对位置检出系统的场合，若初次接入电源，发生绝对位置消失(25)的报警，则

伺服不能ON。切断电源后再接通即可解除。 

 另外，绝对位置检出系统的场合，当外力使伺服电机以3000r/min以上的速度旋转

的状态下接通电源时，位置可能发生偏移。请务必在伺服电机停止的状态下接通电

源。 

(2) 参数的设定 

 请根据设备的构成及规格设定参数。参数的内容请参照第5章。 
 

参数No. 名称 设定值 内容 

PA14 旋转方向选择 0 通过增加定位地址旋转CCW方向。 

PA08 自动调谐模式 □□□1 使用。 

PA09 自动调谐响应性 12 选择低响应(初始值)。 

 设定各参数后，请先切断电源。再次接通时，所设定的参数值变为有效。 

(3)伺服 ON 

 请按照下列步骤执行伺服ON。 
 

① 接通主回路及控制回路电源。 
 

② 通过驱动器发送伺服ON指令。 

 

 变为伺服ON状态后即可运行，伺服电机被锁定。 
 

(4)原点复位 

 定位运行前请务必进行原点复位。 

(5)停止 

 变为以下状态时，驱动器运行中断，伺服电机停止运行。 

 带电磁制动器的伺服电机，请参考3.11节。 
 

 操作·指令 停止状态 

伺服系统 

 控制器 

伺服OFF指令 基本电路被切断，伺服电机变为自由运行状态。 

Ready-off指令 基本电路被切断，伺服电机因动态制动作动而停止。 

紧急停止指令 
基本电路被切断，伺服电机因动态制动作动而停止。发生驱动器紧

急停止警告(E7)。 

驱动器 

发生报警 基本电路被切断，伺服电机因动态制动作动而停止。  

强制停止(EM1)OFF 
基本电路被切断，伺服电机因动态制动作动而停止。发生伺服强制

停止警告(E6)。 
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4.3 驱动器显示部 

接通电源时，请在驱动器的显示部(3位7段显示器)，进行与伺服系统控制器通信状态

的确认、轴编号的确认、异常时的故障诊断。 

 

(1) 显示的流程 

　 3. 　 　 　 　  ･･･　　　 の右側セグメントは軸番号を示します｡
    　                  　   (この例は第1軸目を示しています｡)

注 1. アラーム，警告番号のみ表示し，軸番号表示はしません。
　 2. サーボオン中にE6，E7以外の警告が発生した場合，2桁目の小数

　　　点が点滅することでサーボオン中であることを示します｡

サーボアンプ電源ON

サーボシステムコントローラ電源ON
(SSCNETⅢ通信開始)

レディオン

サーボオン

通常運転

サーボシステムコントローラ電源OFF

サーボシステムコントローラ電源ON

アラームが発生すると 
アラームコードを表示 
します｡

サーボシステムコントローラ
電源ON(SSCNETⅢ通信)待ち

レディオン・サーボオフ

レディオン・サーボオン

(注3)

(注3)

(注3)

過負荷アラーム発生時

過負荷警告発生時(注2)

コントローラ緊急停止中

強制停止中

点滅表示

点滅表示

点滅表示

点滅表示

(注1)
アラーム・警告番号
表示の場合

アラームリセット
または警告解除

1軸 2軸 16軸

サーボシステムコントローラとの初期 
データ交信(イニシャライズ通信)

レディオフ・サーボオフ

 

 

驱动器电源 ON 

伺服系统控制器 

等待电源 ON（SSCNETⅢ通信） 

伺服系统控制器电源 ON 

（SSCNETⅢ通信开始） 

与伺服系统控制器的初期数据交互 

（初始化通信） 

发生报警的话显示报警

编号 

Ready-off·伺服 off 

Ready-on·伺服 off 

Ready-on·伺服 on 

Ready-on 

伺服 on 

正常运行 

伺服系统控制器电源 OFF 

伺服系统控制器电源 ON 

报警·警告编号显示时 

超负载报警发生时 

闪烁显示 

闪烁显示 

闪烁显示 

闪烁显示 

超负载警告发生时（注 2） 

控制器紧急停止中 

强制停止中 

报警复位或者 

警告解除 

注 1. 仅显示报警，警告编号，不显示轴编号。 

2. 伺服 ON 过程中发生非 E6,E7 的警告时，通过第 2 位的小数点闪烁 

表示正处于伺服 ON 的状态下。 

的右侧位显示轴编号。 

（此例表示第 1 轴） 1 轴   2 轴      16 轴 
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(2) 显示内容一览表 
 

显示 状态 内容 

    A b  正在初始化 

·在切断伺服系统控制器电源的状态下，接通驱动器电源。 

·伺服系统控制器设定的轴编号和驱动器的轴选择旋钮开关（SW1）设定的轴编号不一致。 

·发生驱动器故障、与伺服系统控制器或前轴驱动器的通信异常。此时，会显示如下内容。 

 “Ab ”→“AC ”→“Ad ”→“Ab ” 

·伺服系统控制器故障。 

    A b . 正在初始化 通信规格初期设定中。 

    A C  正在初始化 通信规格的初始设定完成，与伺服系统控制器同步。 

    A d  正在初始化 与伺服系统控制器的初始参数设定通信中。 

    A E  正在初始化 与伺服系统控制器的电机及编码器信息通信中。 

    A F  正在初始化 与伺服系统控制器的初始信号数据通信中。 

    A H  初始化完成 与伺服系统控制器的初始数据通信完成。 

    A A  初始化待机中 接通驱动器电源时，关闭伺服系统控制器的电源。 

(注1) b # #  Ready-off 接收了伺服系统控制器的Ready-off指令。  

(注1) d # #  伺服ON 接收了伺服系统控制器的伺服ON指令。 

(注1) C # #  伺服OFF 接收了伺服系统控制器的伺服OFF指令。 

(注2) * *  报警・警告 显示发生的报警No.・警告No.。（参考8・1节） 

    8 88  CPU异常 CPU的看门狗报错。 

(注3) 0 0.b  

(注3) 

试运行模式 

JOG运行・定位运行・程序运行・DO强制输出 

(注1) # #.b  

无电机运行     # #.d  

    # #.C  

注 1. ##表示00～16的数字，其内容如下表。 

 

## 内容 

00 设定为试运行模式 

01 第1轴 

02 第2轴 

03 第3轴 

04 第4轴 

05 第5轴 

06 第6轴 

07 第7轴 

08 第8轴 

09 第9轴 

10 第10轴 

11 第11轴 

12 第12轴 

13 第13轴 

14 第14轴 

15 第15轴 

16 第16轴 

 

  2. **表示警告・报警No.。 

  3. 需要安装软件(MR Configurator2
TM
)。 
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4.4 试运行 

进入正式运行前先进行试运行，确认设备是否正常动作。 

驱动器电源的接通・断开方法请参考4.2项。 

 

要点  
 
● 请根据需要，使用无电机运行验证控制器的程序。关于无电机运行请参照4.5.2

项。 
 

 

テスト運転モードのJOG運転による
サーボモータ単体でのテスト運転

指令による
サーボモータ単体でのテスト運転

機械を連結してのテスト運転

 

 在此处确认驱动器及伺服电机的动作正常。 

 在伺服电机与设备分离的状态下，使用试运行模式确认伺服电机是否正确旋

转。关于试运行模式请参考4.5节。 

 

 在此处按照驱动器发出的指令，确认伺服电机能否正确旋转。 

 最初请发出低速指令，确认伺服电机的旋转方向等，未朝预想方向动作时，请

检查输入信号。 

 

 在此处将伺服电机与设备连接，确认设备是否按照指令设备发出的指令正常动

作。 

 最初请发出低速指令，确认伺服电机的运行方向等，未朝预想方向动作时，请

检查输入信号。请通过安装软件(MR Confignrator2
TM
)的状态显示确认伺服电机

转速、指令脉冲频率、负载率等是否有问题。 

 然后通过指令设备的程序进行自动运行的确认。 

 

4.5 试运行模式 

注意 

 
● 试运行模式用于确认伺服的运行状况，不用于确认设备的运行。请勿与设备组

合使用。请务必在伺服电机单体上使用。 

● 发生异常运行时，请使用强制停止(EM1)功能停止运行。 
 

 

要点  
 
● 本节所示内容为驱动器与计算机直接连接的情况。 

 
 

使用计算机和安装软件(MR Confignrator2
TM
）的话，可在不连接伺服系统控制器的情

况下，执行JOG运行、定位运行、输出信号强制输出及程序运行。 

 

通过试运行模式的 JOG 运行进行伺服

电机单体的试运行 

根据指令进行伺服电机单体的试运行 

连接设备的试运行 
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4.5.1 安装软件(MR Configurator2
TM
)的试运行模式 

要点  
 
● 通过测试运行切换开关(SW2-1)选择试运行模式时，此驱动器之后的SSCNETⅢ通信

被切断。 
 

 

(1) 试运行模式 

(A) JOG 运行 

 可以不使用伺服系统控制器执行JOG运行。请在解除强制停止的状态下使用。

无论伺服ON/伺服OFF或是否连接伺服系统控制器，均可使用。 

 通过安装软件(MR Confignrator2
TM
)的JOG运行画面进行操作。 

 
① 运行模块 

 
项目 初始值 设定范围 

转速[r/min] 200 0～最大转速 

加减速时间常数[ms] 1000 0～50000 

 

② 运行方法 
 

·“仅在按压按钮期间运行”的复选框为ON时 
 

运行 画面操作 

正转启动 按住“正转”按钮。 

反转启动 按住“反转”按钮。 

停止 放开“正转”“反转”按钮。 

 

·“仅在按压按钮期间运行”的复选框为OFF时 
 

运行 画面操作 

正转启动 单击“正转”按钮。 

反转启动 单击“反转”按钮。 

停止 单击“停止”按钮。 

 

(b)定位运行 

 可以不使用伺服系统控制器执行定位运行。请在解除强制停止的状态下使用。

无论伺服ON/伺服OFF或是否连接伺服系统控制器，均可使用。 

 通过安装软件(MR Confignrator2
TM
)的定位运行画面进行操作。 

① 运行模块 

项目 初始值 设定范围 

移动量[pulse] 262144 0～99999999 

转速[r/min] 200 0～最大转速 

加减速时间常数[ms] 1000 0～50000 

重复模式 
正转(CCW) 

→反转(CW) 

正转(CCW)→反转(CW) 

正转(CCW)→正转(CCW) 

反转(CW)→正转(CCW) 

反转(CW)→反转(CW) 

等待时间[s] 2.0 0.5～50.0 

重复次数[次] 1 1～9999 
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② 运行方法 
 

运行 画面操作 

正转启动 单击“正转”按钮。 

反转启动 单击“反转”按钮。 

暂停 单击“暂停”按钮。 

 

(c)程序运行 

 可以不使用伺服系统控制器进行由多种运行模式组合的定位运行。请在解除

强制停止的状态下使用。无论伺服ON/伺服OFF或是否连接伺服系统控制器，均

可使用。 

 通过安装软件(MR Confignrator2
TM
)的程序运行画面进行操作。详细请参照安

装软件(MR Configurator2
TM
)的使用说明书。 

 
运行 画面操作 

启动 单击“启动”按钮。 

停止 单击“复位：按钮。 

 

(d)输出信号(DO)强制输出 

与伺服状态无关，输出信号可以强制ON/OFF。用于输出信号的配线检查等。

通过安装软件(MR Confignrator2
TM
)的DO强制输出画面进行操作。 

 

(2)使用步骤 

① 关闭电源。 
 

② 将SW2-1设定为“上”。 

C
D

B

7 9
6

8

5
4

3

2 1 0
F E

A

1 2

ON 4ESW1

SW2

TEST
上

下

SW2-1を“上”に設定

 

电源ON时，即使SW2-1变为“上”，也不会进入试运行模式。 
 

③ 打开驱动器的电源。 

初始化结束后，显示部按如下显示。 

小数点が点滅します。

 

④ 请使用计算机运行。 

 

 

 

 

将 SW2-1 设定为“上” 

小数点闪烁。 
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4.5.2 驱动器的无电机运行 

要点  
 
● 请使用通过伺服系统控制器的参数设定的无电机运行。 

● 在与伺服系统控制器连接的状态下实施无电机运行。 
 

 

(1) 无电机运行 

 驱动器未连接伺服电机的状态下，针对伺服系统控制器的指令，可以发出如同伺

服电机动作时的输出信号，或进行状态显示。可用于伺服系统控制器的顺控程序检

查。请在解除强制停止的状态下使用。请在驱动器与伺服系统控制器连接后使用。 

 要结束无电机运行，请通过伺服系统控制器的伺服参数设定，将无电机运行选择

设定为“无效”。从下一次接通电源时开始，无电机运行变为无效状态。 
 

(a)负载条件 
 

负载项目 条件 

负载转矩 0 

负载惯量比 与伺服电机惯量一致 

 

(b)报警 

 虽然以下报警及警告不会发生，但与连接伺服电机的情况相同，会发生其他

的报警及警告。 

·编码器异常1 (电源接通时)(16) 

·编码器异常2（运行时间中）(20) 

·编码器异常3（运行时间中）(21) 

·绝对位置丢失（25） 

·电池断线警告（92） 

·电池警告（9F） 

·主回路OFF警告(E9)(注1) 

注1.主回路OFF警告（E9）作为30KW以上的驱动器单元的发生要因，仅在转换器单元的强制停止有

效时不发生。除此以外的30KW以上的驱动器单元，以及22KW以下的驱动器的场合下会发生。 
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(2)使用步骤 

① 请将驱动器设为伺服OFF。 
 

② 将参数No.PC05设定为“1”，将测试运行切换开关(SW2-1)设为常规状态侧

“下”后，再接通电源。 

C
D

B

7 9
6

8

5
4

3

2 1 0
F E

A

1 2

ON 4ESW1

SW2

TEST
上

下

SW2-1を“下”に設定

 

③ 通过伺服系统控制器进行无电机运行。 

显示部画面如下所示。 

小数点が点滅します。

 

 

将 SW2-1 设定为“上” 

小数点闪烁。 
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第 5章 参数 

注意 
 
● 请不要过度调整・变更参数，否则会造成运行不稳定。 

● 各参数位上记载有固定值时，请勿变更。 
 

 

要点  
 
● 与伺服系统控制器一连接，伺服系统控制器的参数设定值即被写入各参数中。电

源从OFF→ON，通过安装软件（MR Configurator2
TM
）设定的值失效，伺服系统控

制器的设定值生效。 

● 根据伺服系统控制器的机种和软件版本的不同，会有无法设定的参数和范围。详

细内容请参照伺服系统控制器的用户手册。 
 

 

本驱动器按功能类别将参数进行了如下分组。 
 

参数组 主要内容 

基本设定参数 

(No.PA□□) 

通过此参数进行基本设定。一般情况下，仅通过此参数组的设定便能够

运行。 

增益・滤波器参数 

(No.PB□□) 

手动调节增益时，请使用此参数。 

扩展设定参数 

(No.PC□□) 

变更模拟监视器输出信号和电磁制动器顺序输出等时，使用此参数。 

输入输出设定参数 

(No.PD□□) 

变更驱动器输入输出信号时使用。 

 

通过设定主要的基本设定参数(No.PA□□)，导入时可以进行基本参数的设定。 

 

5.1 基本设定参数(No.PA□□) 

要点  
 
● 参数简称前带有*号的参数在如下条件下生效。 

* ：设定后关闭电源再接通，或进行驱动器复位才能生效。 

**：设定后关闭电源再接通才能生效。 

● 请勿变更厂商设定用的参数。 
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5.1.1 参数一览 

No. 简称 名称 初始值 单位 

PA01 **STY 控制模式 0000h  

PA02 **REG 再生选件 0000h  

PA03 *ABS 绝对位置检测系统 0000h  

PA04 *AOP1 功能选择A-1 0000h  

PA05 

 

厂商设定用 0 

 PA06  1 

PA07  1 

PA08 ATU 自动调谐模式 0001h  

PA09 RSP 自动调谐响应性 12  

PA10 INP 到位范围 100 pulse 

PA11 

 

厂商设定用 1000.0 

 PA12  1000.0 

PA13  0000h 

PA14 *POL 旋转方向选择 0  

PA15 *ENR 编码器输出脉冲 4000 
pulse
/rev 

PA16 

 

厂商设定用 0 

 PA17  0000h 

PA18  0000h 

PA19 *BLK 禁止写入参数 000Bh  
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5.1.2 禁止写入参数 

参数 
初始值 单位 设定范围 

No. 简称 名称 

PA19 *BLK 禁止写入参数 000Bh  参考本文 

 

要点  
 
● 通过伺服系统控制器设定参数时，参数No.PA19的设定不用变更。 

● 设定此参数后，先关闭电源再接通，或者进行驱动器复位时参数才会生效。 
 

 

本驱动器出厂状态下的基本设定参数、增益・滤波器参数、扩展设定参数是可以变更

设定的。通过参数No.PA19的设定可以禁止写入，以防止非预期的变更。 

下表所示是根据参数No.PA19的设定，参考/写入为有效的参数。带○的参数是可以操

作的。 
 

参数No.PA19的 

设定值 

设定值 

的操作 

基本设定 

参数 

No.PA□□ 

增益・滤波器 

参数 

No.PB□□ 

扩展设定 

参数 

No.PC□□ 

输入输出设定 

参数 

No.PD□□ 

0000h 
参考 ○    

写入 ○    

000Bh 

(初始值) 

参考 ○ ○ ○  

写入 ○ ○ ○  

000Ch 
参考 ○ ○ ○ ○ 

写入 ○ ○ ○ ○ 

100Bh 

参考 ○    

写入 
参数 

仅No.PA19 
   

100Ch 

参考 ○ ○ ○ ○ 

写入 
参数 

仅No.PA19 
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5.1.3 控制模式的选择 

参数 
初始值 单位 设定范围 

No. 简称 名称 

PA01 **STY 控制模式 0000h  参考本文 

 

要点  
 
● 设定此参数后，先关闭电源再接通，参数才会生效。 

● 此参数对应软件版本C4之后（2009年8月之后制造），和LE-□-□伺服电机（2009

年6月之后制造）的组合。软件版本请使用安装软件（MR Configurator2
TM
）进行

确认。 

● LE-□-□伺服电机的最大转矩350%生效时，请将驱动器侧的转矩限制值设定为

1000%。 

● 因为带减速器的LE-□-□伺服电机不对应最大转矩350%化，所以若最大转矩350%

化生效的话，会出现参数异常（37）。 
 

 

控制回路构成，设定LE-□-□系统伺服电机的最大转矩。 

通过使控制回路构成的高响应控制有效，伺服的响应性可以比标准控制（出厂状态）

更高，并缩短高刚性设备的指令追踪性和调整时间。另外，与高响应控制的自动调谐结

果相比进一步缩短调整时间，请通过手动增大典型控制增益（参数No.PB07）。(参考6.3

节) 

通过使最大转矩350%化生效，LE-□-□伺服电机的最大转矩可以从300%上升到350%。

在最大转矩350%下运行时，请在过载保护特性的范围内使用。超出过载保护特性范围运

行的话，可能会出现伺服电机过热（46），超负载1（50），超负载2（51）。 

制御タイプ選択

標準制御

標準制御

高応答制御

無効

パラメータ№PA01

有効

0 00

無効

有効

設定値 制御ループ構成 HF-KPサーボモータの
最大トルク350％化

0

3

4

5 高応答制御

 

 

LE-□-□伺服电机的 

最大转矩 350%化 

参数 No.PA01 

控制型选择 

设定值 控制回路构成 

标准控制 

标准控制 

高响应控制 

高响应控制 

无效 

有效 

无效 

有效 
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5．参数 

 

5.1.4 再生选件的选择 

参数 
初始值 单位 设定范围 

No. 简称 名称 

PA02 **REG 再生选件 0000h  参考本文 

 

要点  
 
● 设定这个参数后，先关闭电源再接通，参数才会生效。 

● 设定错误时会导致再生选件烧损。 

● 选择与驱动器不匹配的再生选件时，会发生参数异常(37)。 

 

使用再生选件・制动单元・电源再生转换器・电源再生通用转换器的场合，设定此参

数。 

回生オプションの選択
00：回生オプションを使用しない
    ・100Wのサーボアンプの場合，回生抵抗器を使用しない
    ・0.2k～7kWのサーボアンプの場合，内蔵回生抵抗器を使用する
　　・11k～22kWのサーボアンプで付属の回生抵抗器または回生オプションを使用する
    ・30kW以上のドライブユニットとMR-J3-CR55K(4)コンバータユニットを組み合わせて
      使用する
　　　(30kW以上のドライブユニットとMR-J3-CR55K(4)コンバータユニットを組み合わせて
　　　使用する場合，回生オプション，ブレーキユニットの使用の有無に関わらず，この
　　　値を設定してください。)
01：FR-BU2-(H)・FR-RC-(H)・FR-CV-(H)
02：MR-RB032
03：MR-RB12
04：MR-RB32
05：MR-RB30
06：MR-RB50(冷却ファンが必要)
08：MR-RB31
09：MR-RB51(冷却ファンが必要)
80：MR-RB1H-4
81：MR-RB3M-4(冷却ファンが必要)
82：MR-RB3G-4(冷却ファンが必要)
83：MR-RB5G-4(冷却ファンが必要)
84：MR-RB34-4(冷却ファンが必要)
85：MR-RB54-4(冷却ファンが必要)
FA：11k～22kWのサーボアンプで付属の回生抵抗器を冷却ファンで冷却し，能力UPするとき

0 0

パラメータ№PA02

(注)

 

 

 

再生选件的选择 

00：不使用再生选件 

   ・100W 驱动器的场合，不使用再生电阻器 

   ・200W 驱动器的场合，使用内置再生电阻器 

02：LEC-MR-RB-032 

03：LEC-MR-RB-12 

 

参数 No.PA02 
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5．参数 

 

5.1.5 使用绝对位置检测系统 

参数 
初始值 单位 设定范围 

No. 简称 名称 

PA03 *ABS 绝对位置检测系统 0000h  参考本文 

 

要点  
 
● 设定此参数后，先关闭电源再接通，或者进行驱动器复位时参数才会生效。 

● 在速度控制模式及转矩控制模式下无法使用此参数。 
 

 

在位置控制模式下使用绝对位置检测系统时，请设定此参数。 

絶対位置検出システムの選択(第12章参照)
0：インクリメンタルシステムで使用する
1：絶対位置検出システムで使用する

パラメータ№PA03

0 0 0
 

5.1.6 使用强制停止输入的选择 

参数 
初始值 单位 设定范围 

No. 简称 名称 

PA04 *AOP1 功能选择A-1 0000h  参考本文 

 

要点  
 
● 设定此参数后，先关闭电源再接通，或者进行驱动器复位时参数才会生效。 

 
 

能够使伺服强制停止功能无效。 

サーボ強制停止選択
0：有効(強制停止(EM1)を使用する)
1：無効(強制停止(EM1)を使用しない)

パラメータ№PA04

0 00
 

不使用驱动器的强制停止（EM1）时，请使伺服强制停止选择无效(□1□□)。此时，

强制停止（EM1）在驱动器内部自动变为ON。 

 

参数 No.PA03 

绝对位置检测系统的选择（参考第 12 章） 

0：增量系统下使用 

1：绝对位置检测系统下使用 

参数 No.PA04 

伺服强制停止选择 

0：有效（使用强制停止（EM1）） 

1：无效（不使用强制停止（EM1）） 
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5．参数 

 

5.1.7 自动调谐 

参数 
初始值 单位 设定范围 

No. 简称 名称 

PA08 ATU 自动调谐模式 0001h  参考本文 

PA09 RSP 自动调谐响应性 12  1～32 

 

要点  
 
● 在转矩控制模式下无法使用此参数。 

 
 

使用自动调谐进行增益调整。详细内容请参考第6.2节。 

 

(1) 自动调谐模式(参数 No.PA08) 

 请选择增益调整模式。 

ゲイン調整モード設定

2

3

1

設定値

0

マニュアル
モード

自動設定されるパラメータ№(注)ゲイン調整モード

補間モード

オート
チューニング
モード1

オート
チューニング
モード2

PB06・PB08・PB09・PB10

パラメータ№PA08

PB06・PB07・PB08・PB09・PB10

PB07・PB08・PB09・PB10

0 0 0

 

注. 各参数名称如下所示。 

 

参数No. 名称 

PB06 针对伺服电机的负载转动惯量比 

PB07 模型控制增益 

PB08 位置控制增益 

PB09 速度控制增益 

PB10 速度积分补偿 

 

参数 No.PA08 

增益调整模式设定 

设定值 增益调整模式 被自动设定的参数 No.（注） 

插补模式 

自动调谐 

模式 1 

自动调谐 

模式 2 

手动模式 
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5．参数 

 

(2) 自动调谐响应性(参数 No.PA09) 

 机械振荡或齿轮声音较大的场合，请减小设定值。缩短停止调节时间等,提高性能

的场合,请增大设定值。 
 

设定值 响应性 
设备共振频率的基

准[Hz] 
 设定值 响应性 

设备共振频率的基

准[Hz] 

1 低响应 10.0  17 中响应 67.1 

2 

 

11.3  18 

 

75.6 

3 12.7  19 85.2 

4 14.3  20 95.9 

5 16.1  21 108.0 

6 18.1  22 121.7 

7 20.4  23 137.1 

8 23.0  24 154.4 

9 25.9  25 173.9 

10 29.2  26 195.9 

11 32.9  27 220.6 

12 37.0  28 248.5 

13 41.7  29 279.9 

14 47.0  30 315.3 

15 52.9  31 355.1 

16 中响应 59.6  32 高响应 400.0 

 

5.1.8 到位范围 

参数 
初始值 单位 设定范围 

No. 简称 名称 

PA10 INP 到位范围 100 pulse 0～65535 

 

要点  
 
● 在速度控制模式及转矩控制模式下无法使用此参数。 

 
 

通过指令脉冲单位设定输出定位完了（INP）的范围。 

サーボモータ溜りパルス

インポジション範囲[pulse]

指令パルス指令パルス
　　・
溜りパルス

位置決め完了(INP)
ON

OFF

 

 

指令脉冲 

滞留脉冲 

指令脉冲 

定位完了（INP） 

伺服电机滞留脉冲 

IN 位置范围[pulse] 
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5．参数 

 

5.1.9 伺服电机旋转方向的选择 

参数 
初始值 单位 设定范围 

No. 简称 名称 

PA14 *POL 旋转方向选择 0  0·1 

 

要点  
 
● 设定此参数后，先关闭电源再接通，或者进行驱动器复位时参数才会生效。 

 
 

选择伺服电机的旋转方向。 
 

参数No.PA14的 

设定值 

(注1) 伺服电机旋转方向 

定位地址增加时（位置控制） 

正方向的指令速度（速度控制） 

正方向的指令转矩（转矩控制（注2）） 

定位地址减少时（位置控制） 

负方向的指令速度（速度控制） 

负方向的指令转矩（转矩控制（注2）） 

0 CCW CW 

1 CW CCW 

注 1. 是转矩控制时转矩的发生方向。 

  2. 在主轴/副轴运行功能中，即使对于副轴也可以通过此参数设定转矩的发生方向。 
 

正転(CCW)

逆転(CW)

 

 

正转（CCW） 

反转（CW） 



 

 

5 -  11 

 

5．参数 

 

5.1.10 编码器输出脉冲 

参数 
初始值 单位 设定范围 

No. 简称 名称 

PA15 *ENR 编码器输出脉冲 4000 
pulse

/rev 
1～65535 

 

要点  
 
● 设定此参数后，先关闭电源再接通，或者进行驱动器复位时参数才会生效。 

 
 

设定驱动器输出的编码器脉冲(A相，B相)。请设定A相・B相脉冲4倍的值。 

通过参数No.PC03可以选择输出脉冲设定或输出分频比设定。 

实际输出的A相・B相脉冲的脉冲数是设定的脉冲数的1/4倍。 

另外，输出最大频率数为4.6Mpps(4倍后)。请不要超出范围使用。 

 

(1) 输出脉冲指定的场合 

 将参数No.PC03设定为“□□0□”(初始值)。  

 设定伺服电机每转的脉冲数。 

 输出脉冲＝设定值[pulse/rev] 

 例如，将参数No.PA15设定为“5600”，实际输出的A相・B相脉冲如下。 

 

 A 相・B 相输出脉冲＝ 
4

5600
 ＝1400[pulse] 

 

(2) 输出分频比设定的场合 

 将参数No.PC03设定为“□□1□”。 

 利用设定的值对伺服电机每转的脉冲数进行分频。  

 

 输出脉冲＝
設定値

分解能検出器たりのあサーボモータ1回転
[pulse/rev] 

 

 例如，将参数No.PA15设定为“8”，实际输出的A相・B相脉冲如下。 

 

A 相・B 相输出脉冲＝    ・  ＝8192[pulse] 
8

262144

4

1

伺服电机每 1 转的检测器分辨率 

设定值 
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5．参数 

 

5.2 增益・滤波器参数(No.PB□□) 

要点  
 
● 参数简称前带有*号的参数在如下条件下生效。 

* ：设定后关闭电源再接通，或进行驱动器复位才能生效。 

● 增益·滤波器参数(No.PB□□)在转矩控制模式下无法使用。 
 

 

5.2.1 参数一览 

No. 简称 名称 初始值 单位 

PB01 FILT 自适应调谐模式(自适应滤波器II) 0000h  

PB02 VRFT 振动抑制控制调谐模式(高级振动抑制控制) 0000h  

PB03  厂商设定用 0  

PB04 FFC 反馈增益 0 ％ 

PB05  厂商设定用 500  

PB06 GD2 针对伺服电机的负载转动惯量比 7.0 倍 

PB07 PG1 模型控制增益 24 rad/s 

PB08 PG2 位置控制增益 37 rad/s 

PB09 VG2 速度控制增益 823 rad/s 

PB10 VIC 速度积分补偿 33.7 ms 

PB11 VDC 速度微分补偿 980  

PB12 OVA 超调量补偿 0 ％ 

PB13 NH1 机械共振抑制滤波器1 4500 Hz 

PB14 NHQ1 陷波形状选择1 0000h  

PB15 NH2 机械共振抑制滤波器2 4500 Hz 

PB16 NHQ2 陷波形状选择2 0000h  

PB17  自动设定参数   

PB18 LPF 低通滤波器设定 3141 rad/s 

PB19 VRF1 振动控制 振动频率设定 100.0 Hz 

PB20 VRF2 振动控制 共振频率设定 100.0 Hz 

PB21 
 

厂商设定用 0.00 
 

PB22  0.00 

PB23 VFBF 低通滤波器选择 0000h  

PB24 *MVS 微振动抑制控制选择 0000h  

PB25  厂商设定用 0000h  

PB26 *CDP 增益切换选择 0000h  

PB27 CDL 增益切换条件 10  

PB28 CDT 增益切换时常数 1 ms 

PB29 GD2B 增益切换 针对伺服电机的负载转动惯量比 7.0 倍 

PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 37 rad/s 

PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 823 rad/s 

PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 33.7 ms 

PB33 VRF1B 增益切换 振动控制 振动频率设定 100.0 Hz 

PB34 VRF2B 增益切换 振动控制 共振频率设定 100.0 Hz 
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5．参数 

 

No. 简称 名称 初始值 单位 

PB35 

 

厂商设定用 0.00 

 

PB36  0.00 

PB37  100 

PB38  0.0 

PB39  0.0 

PB40  0.0 

PB41  1125 

PB42  1125 

PB43  0004h 

PB44  0.0 

PB45 CNHF 振动抑制控制滤波器2 0000h 

 

5.2.2 详细一览 

No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB01 FILT 自适应调谐模式(自适应滤波器II) 

选择滤波器调谐模式的设定方法。如果将本参数设定为“□□□1”(滤波器调谐模式)，将会自动

变更机械共振抑制滤波器1(参数No.PB13)，和陷波形状选择1(参数No.PB14)。 

機 
械 
系 
の 
応 
答
性

機械共振点

ノ 
ッ 
チ 
深 
さ

ノッチ周波数
周波数

周波数

 

フィルタチューニングモード選択

0 0 0
 

0000h 

 

 参考名

称及功

能栏 

   设定值 滤波器调谐模式 自动设定的参数   

   0 滤波器OFF (注)   

   1 滤波器调谐模式 参数No.PB13 

参数No.PB14 

  

   2 手动模式    

  注. 参数No.PB13・PB14固定为初始值。 

 

如果参数为“□□□1”，一段时间、一定次数的定位运行后完成调谐，参数变为“□□□2”。不

需要滤波器调谐的场合，参数为“□□□0”。如果参数设定为“□□□0”，机械共振抑制滤波器

1、陷波形状选择1为初期值。但是，伺服OFF中不作动。 

 

 

机

械

系

的

响

应

性 

陷

波

深

度 

机械共振点 

陷波频率 

频率 

频率 

滤波器调谐模式选择 
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5．参数 

 

No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB02 VRFT 振动抑制控制调谐模式(高级振动抑制控制) 

● 在速度控制模式下无法使用此参数。 

振动抑制控制在参数No.PA08(自动调谐模式)为“□□□2”或“□□□3”时有效。PA08为

“□□□1”时振动抑制控制一般为无效。 

选择振动抑制控制调谐的设定方法。如果将本参数设定为“□□□1”(振动抑制控制调谐模式)，

一定次数的位置定位后振动抑制控制 振动频率设定(参数No.PB19)，振动抑制控制 共振频率(参数

No.PB20)会自动变更。 

溜りパルス

指令

機械端位置

溜りパルス

指令

機械端位置

自動調整
 

制振制御チューニングモード

0 0 0
 

0000h  参考名

称及功

能栏 

   设定值 振动抑制控制调谐模式 自动设定的参数  

 

   0 振动抑制控制OFF (注)  

   1 
振动抑制控制调谐模式 

（高级振动抑制控制） 

参数No.PB19 

参数No.PB20 
 

   2 手动模式   

  注. 参数No.PB19・PB20固定为初始值。 

 

如果参数为“□□□1”，一段时间、一定次数的定位运行后完成调谐，参数变为“□□□2”。不

需要振动抑制控制调谐的场合，参数为“□□□0”。如果设定为“□□□0”，振动抑制控制 振

动频率设定、振动抑制控制 共振频率被设定为初始值。但是，伺服OFF中不作动。 

 

PB03  厂商设定用 

请切勿变更。 

0   

PB04 FFC 反馈增益 

在速度控制模式下无法使用此参数。 

请设定反馈增益。 

100％设定的场合，一定速度运行时的滞留脉冲基本为零。但是，进行紧急加减速时超调量会变大。

参考标准是当反馈增益设定为100%时，将到额定速度为止的加速时间常数设定为1s以上。 

0 ％ 0 

～ 

100 

PB05  厂商设定用 

请切勿变更。 

500   

PB06 GD2 针对伺服电机的负载转动惯量比 

设定伺服电机轴的转动惯量的负载惯量比。 

自动调谐模式1及插补模式选择时，是自动调谐的结果。(参考6.1.1项)这种场合下，按0～100.0变

化。 

如果参数No.PA08设定为“□□□2”，“□□□3”此参数可以手动设定。 

7.0 倍 0 

～ 

300.0 

PB07 PG1 模型控制增益 

请设定到目标位置为止的响应增益。 

增大增益的话，可提高针对指令的追踪性。 

自动调谐模式1・2设定时是自动调谐的结果。 

如果参数No.PA08设定为“□□□0”，“□□□3”此参数可以手动设定。 

24 rad/s 1 

～ 

2000 

 

滞留脉冲 滞留脉冲 

指令 指令 自动调整 

设备端位置 设备端位置 

振动抑制控制调谐模式 
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5．参数 

 

No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB08 PG2 位置控制增益 

在速度控制模式下无法使用此参数。 

设定位置环的增益。 

需要提高对负载干扰的位置响应性时进行设定。 

增大设定值能提高响应性，但容易产生振动或发出声音。 

自动调谐模式1・2及插补模式设定时，是自动调谐的结果。 

如果参数No.PA08设定为“□□□3”，此参数可以手动设定。 

37 rad/s 1 

～ 

1000 

PB09 VG2 速度控制增益 

设定速度环的增益。 

请在低刚性的设备、配合间隔大的设备等发生振动时进行设定。 

增大设定值能提高响应性，但容易产生振动或发出声音。 

自动调谐模式1・2及插补模式设定时，是自动调谐的结果。 

如果参数设定PA08设定为“□□□3”，此参数可以手动设定。 

823 rad/s 20 

～ 

50000 

PB10 VIC 速度积分补偿 

设定速度环的积分时间常数。 

减小设定值能提高响应性，但容易产生振动或发出声音。 

自动调谐模式1・2及插补模式设定时，是自动调谐的结果。 

如果参数设定PA08设定为“□□□3”，此参数可以手动设定。 

33.7 ms 0.1 

～ 

1000.0 

PB11 VDC 速度微分补偿 

设定微分补偿。 

将参数No.PB24设定为“□□3□”时有效。将参数No.PB24设定为“□□0□”时，驱动器的指令生

效。 

980  0 

～ 

1000 

PB12 OVA 超调量补偿 

此参数在软件版本C4之后可以使用。软件版本请使用安装软件（MR Configurator2
TM
）进行确认。 

抑制位置控制时的超程。 

能够降低摩擦大的装置的超程。 

对于摩擦转矩的抑制率用%单位来设定。 

将参数No.PA01设定为“□4□□”或“□5□□”，参数No.PB12设定为“0”的场合，对于摩擦转

矩的抑制率在驱动器内部被固定为5%。 

0 ％ 0 

～ 

100 

PB13 NH1 机械共振抑制滤波器1 

设定机械共振抑制滤波器1的陷波频率。 

如果参数No.PB01(自适应调谐模式（自适应滤波器Ⅱ）)设定为“□□□1”，此参数会自动变更。 

参数No.PB01为“□□□0”的场合，此参数的设定将被忽视。 

4500 Hz 100 

～ 

4500 
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5．参数 

 

No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB14 NHQ1 陷波形状选择1 

选择机械共振抑制滤波器1的形状。 

ノッチ深さ選択

設定値 深さ ゲイン

0 －40dB深い

1 －14dB

2 －8dB

3 －4dB浅い

ノッチ広さ選択

設定値 広さ α

0 2標準

1 3

2 4

3 5広い

0 0

 

如果参数No.PB01(自适应调谐模式)（自适应滤波器Ⅱ）设定为“□□□1”，此参数会自动变更。 

参数No.PB01为“□□□0”的场合，此参数的设定将被忽视。 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PB15 NH2 机械共振抑制滤波器2 

请设定机械共振抑制滤波器2的陷波频率。如果参数No.PB16(陷波形状选择2)设定为“□□□1”，

此参数生效。 

4500 Hz 100 

～ 

4500 

PB16 NHQ2 陷波形状选择2 

选择机械共振抑制滤波器2的形状。 

ノッチ深さ選択

設定値 深さ ゲイン

0 －40dB深い

1 －14dB

2 －8dB

3 －4dB浅い

ノッチ広さ選択

設定値 広さ α

0 2標準

1 3

2 4

3 5広い

0

機械共振抑制フィルタ2選択
0：無効
1：有効

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PB17  自动设定参数 

根据参数No.PB06(对伺服电机的负载转动惯量比)的设定值自动设定。 

   

PB18 LPF 低通滤波器设定 

设定低通滤波器。 

如果参数No.PB23(低通滤波器选择)设定为“□□0□”，本参数将自动变更。 

如果参数No.PB23设定为“□□1□”，本参数可以手动设定。 

3141 rad/s 100 

～ 

18000 

 

陷波深度选择 

陷波宽度选择 

设定值 深度 增益 

深 

浅 

设定值 宽度 

标准 

宽 

机械共振抑制滤波器 2 选择 

0：无效 

1：有效 

陷波深度选择 

设定值 深度 增益 

陷波宽度选择 

深 

浅 

设定值 宽度 

标准 

宽 
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5．参数 

 

No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB19 VRF1 振动控制 振动频率设定 

在速度控制模式下无法使用此参数。 

请设定抑制壳体振动等低频设备振动的振动抑制控制的振动频率。(参考7.4节(4)) 

如果参数No.PB02(振动抑制控制调谐模式)设定为“□□□1”，此参数会自动变更。如果参数

No.PB02设定为“□□□2”，此参数可以手动设定。 

100.0 Hz 0.1 

～ 

100.0 

PB20 VRF2 振动控制 共振频率设定 

在速度控制模式下无法使用此参数。 

请设定抑制壳体振动等低频设备振动的振动抑制控制的共振频率。(参考7.4节(4)) 

如果参数No.PB02(振动抑制控制调谐模式)设定为“□□□1”，此参数会自动变更。如果参数

No.PB02设定为“□□□2”，此参数可以手动设定。 

100.0 Hz 0.1 

～ 

100.0 

PB21  厂商设定用 0.00   

PB22 请切勿变更。 0.00 

PB23 VFBF 低通滤波器选择 

选择低通滤波器。 

ローパスフィルタ選択
0：自動設定
1：マニュアル設定(パラメータ№PB18の設定値)

0 0 0

 

自动设定选择时选择靠近
GD21

10・VG2


[rad/s]计算区域的滤波器。 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PB24 *MVS 微振动抑制控制选择 

选择微振动抑制控制和PI-PID切换。 

微振动抑制控制在参数No.PA08(自动调谐模式)设定为“□□□3”时有效。（微振动抑制控制选择

在速度控制模式下不能使用。） 

微振動抑制制御選択
0：無効
1：有効

0 0

PI-PID切換え選択
0：PI制御が有効(コントローラの指令でPID制御に切換え可能)
3：常時PID制御が有効

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PB25  厂商设定用 

请切勿变更。 

0000h   

 

上位侧 

低通滤波器选择 

0：自动设定 

1：手动设定（参数 No.PB18 的设定值） 

微振动抑制控制选择 

0：无效 

1：有效 

PI-PI D 切换选择 

0：PI 控制有效（通过上位机的指令可以切换到 PI D 控制） 

3：通常 PI D 控制有效 
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5．参数 

 

No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB26 *CDP 增益切换选择 

选择增益切换条件。(参考7.6节) 

ゲイン切換え選択
次の条件で，パラメータ№PB29～PB34の設定値に基づいて，ゲインが 
切り換わります。
0：無効
1：コントローラからの制御指令
2：指令周波数(パラメータ№PB27の設定値)
3：溜りパルス(パラメータ№PB27の設定値)
4：サーボモータ回転速度(パラメータ№PB27の設定値)

0 0

ゲイン切換え条件
0：コントローラからの制御指令がONで有効
   パラメータ№PB27で設定した値以上で有効
1：コントローラからの制御指令がOFFで有効
   パラメータ№PB27で設定した値以下で有効

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PB27 CDL 增益切换条件 

设定通过参数No.PB26选择的增益切换(指令频率·滞留脉冲·伺服电机转速)的值。 

设定值的单位因切换条件的项目而异。(参考7.6节) 

10 kpps 

pulse 

r/min 

0 

～ 

9999 

PB28 CDT 增益切换时间常数 

针对参数No.PB26，PB27设定的条件设定切换增益时间常数。(参考7.6节) 

1 ms 0 

～ 

100 

PB29 GD2B 增益切换 针对伺服电机的负载惯性转动惯量比 

设定增益切换有效时的针对伺服电机的负载惯性转动惯量比。 

在自动调谐无效(参数No.PA08：□□□3)时生效。 

7.0 倍 0 

～ 

300.0 

PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 

在速度控制模式下无法使用此参数。 

设定增益切换有效时的位置控制增益。 

在自动调谐无效(参数No.PA08：□□□3)时生效。 

37 rad/s 1 

～ 

2000 

PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 

设定增益切换有效时的速度控制增益。 

在自动调谐无效(参数No.PA08：□□□3)时生效。 

823 rad/s 20 

～

50000 

PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 

设定增益切换有效时的速度积分补偿。 

在自动调谐无效(参数No.PA08：□□□3)时生效。 

33.7 ms 0.1 

～

5000.0 

PB33 VRF1B 增益切换 振动控制 振动频率设定 

在速度控制模式下无法使用此参数。 

设定增益切换有效时的振动抑制控制的振动频率。参数No.PB02为“□□□2”，参数No.PB26为

“□□□1”时有效。 

使用振动抑制控制增益切换时，请务必停止伺服电机后再进行切换。 

100.0 Hz 0.1 

～ 

100.0 

PB34 VRF2B 增益切换 振动控制 共振频率设定 

在速度控制模式下无法使用此参数。 

设定增益切换有效时的共振抑制控制的振动频率。参数No.PB02为“□□□2”，参数No.PB26为

“□□□1”时有效。使用振动抑制控制增益切换时，请务必停止伺服电机后再进行切换。 

100.0 Hz 0.1 

～ 

100.0 

 

增益切换选择 

在以下条件下，基于参数 No.PB29~PB34 的设定值切换增益。 

0：无效 

1：来自控制器的控制指令 

2：指令频率（参数 No.PB27 的设定值） 

3：滞留脉冲（参数 No.PB27 的设定值） 

4：伺服电机旋转速度（参数 No.PB27 的设定值） 

增益切换条件 

0：来自上位机的控制指令在 ON 时生效。 

   超过参数 No.27 设定的值时生效。 

1：来自上位机的控制指令在 OFF 时生效。 

   低于参数 No.27 设定的值时生效。 
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5．参数 

 

No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PB35  厂商设定用 0.00   

PB36 请切勿变更。 0.00 

PB37  100 

PB38  0.0 

PB39  0.0 

PB40  0.0 

PB41  1125 

PB42  1125 

PB43  0004h 

PB44  0.0 

PB45 CNHF 

(注1) 

振动抑制控制滤波器2 

设定振动抑制控制滤波器2。 

通过设定此参数可以抑制工件端的振动和架台的晃动，以及机械端的振动。 

制振制御フィルタ2設定周波数選択(注2)

設定値 周波数[Hz]

0 無効

1

5F 4.5

ノッチ深さ選択(注2)

設定値 深さ

0 -40.0dB

F -0.6dB

0

2250

 

注 1. 此参数试用于软件版本为C4之后的驱动器。 

    软件版本请使用安装软件（MR Configurator2
TM
）进行确认。 

2. 设定值详细内容请参考第7.7节。 

0000h  参考名

称及功

能栏 

 

振动抑制控制滤波器2设定频率选择（注2） 

陷波深度选择（注2） 

设定值 频率[Hz] 

设定值 深度 

无效 
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5．参数 

 

5.3 扩展设定参数(No.PC□□) 

要点  
 
● 参数简称前带有*号的参数在如下条件下生效。 

* ：设定后关闭电源再接通，或进行驱动器复位才能生效。 

**：设定后关闭电源再接通才能生效。 
 

 

5.3.1 参数一览 

No. 简称 名称 初始值 单位 

PC01 ERZ 误差过大报警等级 3 rev 

PC02 MBR 电磁制动器顺控输出 0 ms 

PC03 *ENRS 编码器输出脉冲选择 0000h  

PC04 **COP1 功能选择C-1 0000h  

PC05 **COP2 功能选择C-2 0000h  

PC06 *COP3 功能选择C-3 0000h  

PC07 ZSP 零速 50 r/min 

PC08  厂商设定用 0  

PC09 MOD1 模拟监视器1输出 0000h  

PC10 MOD2 模拟监视器2输出 0001h  

PC11 MO1 模拟监视器1补偿 0 mV 

PC12 MO2 模拟监视器2补偿 0 mV 

PC13 MOSDL 模拟监视器 反馈位置输出基准数据 Low 0 pulse 

PC14 MOSDH 模拟监视器 反馈位置输出基准数据 High 0 10000 

pulse 

PC15 
 

厂商设定用 0 
 

PC16  0000h 

PC17 **COP4 功能选择C-4 0000h  

PC18 
 

厂商设定用 0000h 
 

PC19  0000h 

PC20 *COP7 功能选择C-7 0000h  

PC21 *BPS 报警履历消除 0000h  

PC22 

 

厂商设定用 0000h 

 

PC23  0000h 

PC24  0000h 

PC25  0000h 

PC26  0000h 

PC27  0000h 

PC28  0000h 

PC29  0000h 

PC30  0000h 

PC31  0000h 

PC32  0000h 
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5．参数 

 

5.3.2 详细一览 

No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC01 ERZ 

(注2) 

误差过大的报警级别 

在速度控制模式及转矩控制模式下无法使用此参数。 

通过伺服电机回转量来设定误差过大的报警级别。 

 

注 1. 通过参数No.PC06能够变更设定单位。 

  2. 软件版本B2之后的驱动器，确定设定值不需要重新通电。比B2版本老的驱动器需要重新通电

才能确定设定值。 

   软件版本请使用安装软件（MR Configurator2
TM
）进行确认。 

3 rev 

(注1) 

1 

～ 

200 

PC02 MBR 电磁制动器顺控输出 

设定从电磁制动互锁(MBR)OFF到基本电路断开的延迟时间(Tb)。 

0 ms 0 

～ 

1000 

PC03 *ENRS 编码器输出脉冲选择 

选择编码器输出脉冲方向及编码器输出脉冲设定。 

検出器出力パルスの位相変更
検出器出力パルスA相，B相の位相を変更します。

A相

B相

A相

B相

A相

B相

A相

B相

CCW CW

サーボモータ回転方向
設定値

0

1

検出器出力パルス設定選択
0：出力パルス設定
1：分周比設定

0 0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC04 **COP1 功能选择C-1 

请选择编码器电缆通信方式。 

0 0

検出器ケーブル通信方式選択
0：2線式
1：4線式
設定を間違えると検出器異常1(電源投入時)(16)になります。
検出器ケーブルの通信方式は，11.1.2項を参照してください。

0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

 

编码器输出脉冲的相位变更 

变更编码器输出脉冲 A 相・B 相的相位。 

编码器输出脉冲设定选择 

    0：输出脉冲设定 

    1：分周比设定 

编码器电缆通信方式选择 

0：2 线式 

1: 4 线式 

设定一旦错误，会引起编码器异常 1（通电时）（16）。 

编码器电缆的通信方式请参考 11.1.2 项。 

设定值 
伺服电机旋转方向 
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5．参数 

 

No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC05 **COP2 功能选择C-2 

选择无电机运行。 

モータなし運転選択
0：無効
1：有効

0 0 0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC06 *COP3 功能选择C-3 

在速度控制模式及转矩控制模式下无法使用此参数。 

选择通过No.PC01设定的误差过大警告级别的设定单位。 

00

誤差過大アラームレベル単位選択
0：1    [rev]単位
1：0.1  [rev]単位
2：0.01 [rev]単位
3：0.001[rev]単位

0

 

此参数在软件版本B1之后可以使用。 

软件版本请使用安装软件（MR Configurator2
TM
）进行确认。 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC07 ZSP 零速 

设定零速检出(ZSP)的输出范围。 

零速检出(ZSP)有20r/min的迟滞幅度。(参考3.5节(2)(b)) 

50 r/min 0 

～ 

10000 

PC08  厂商设定用 

请切勿变更。 

0   

PC09 MOD1 模拟监视器1输出 

选择输出至模拟监视器1(M01)的信号。(参照5.3.3项) 

フィードバック位置(±10V/100Mpulse)

フィードバック位置(±10V/1Mpulse)

速度指令(±8V/最大回転速度)

C

B

アナログモニタ1(MO1)出力選択

0 0 0

設定値

0

項目

サーボモータ回転速度(±8V/最大回転速度)

1 トルク(±8V/最大トルク)

2 サーボモータ回転速度(＋8V/最大回転速度)

3 トルク(＋8V/最大トルク)

4 電流指令(±8V/最大電流指令)

5

6 溜りパルス(±10V/100pulse)

7 溜りパルス(±10V/1000pulse)

8

9

溜りパルス(±10V/10000pulse)

A

溜りパルス(±10V/100000pulse)

フィードバック位置(±10V/10Mpulse)

D 母線電圧(＋8V/400V)

E 速度指令2(±8V/最大回転速度)

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

 

无电机运行选择 

0：无效 

1: 有效 

误差过大警告级别单位选择 

0：1    [rev]单位 

1：0.1  [rev]单位 

2：0.01 [rev]单位 

3：0.001[rev]单位 

模拟监视器 1（MO1）输出选择 

设定值 项目 

伺服电机旋转速度（±8V/最大旋转速度） 

母线电压（+8V/400V） 

转矩（±8V/最大转矩） 

伺服电机旋转速度（+8V/最大旋转速度） 

转矩（+8V/最大转矩） 

电流指令（±8V/最大电流指令） 

速度指令（±8V/最大旋转速度） 

滞留脉冲（±10V/100pulse） 

滞留脉冲（±10V/1000pulse） 

滞留脉冲（±10V/10000pulse） 

滞留脉冲（±10V/100000pulse） 

反馈位置（±10V/1Mpulse） 

反馈位置（±10V/10Mpulse） 

反馈位置（±10V/100Mpulse） 

母线电压（+8V/400V） 

速度指令 2（±8V/最大旋转速度） 



 

 

5 -  23 

 

5．参数 

 

No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC10 MOD2 模拟监视器2输出 

选择输出至模拟监视器2(M02)的信号。(参照5.3.3项) 

アナログモニタ2(MO2)出力選択
設定内容はパラメータ№PC09と同一です。

0 0 0
 

0001h  参考名

称及功

能栏 

PC11 MO1 模拟监视器1补偿 

设定模拟监视器1(M01)的补偿电压。 

0 mV -999 

～ 

999 

PC12 MO2 模拟监视器2补偿 

设定模拟监视器2(M02)的补偿电压。 

0 mV -999 

～ 

999 

PC13 MOSDL 模拟监视器 反馈位置输出基准数据 Low 

设定通过模拟监视器1(MO1)，模拟监视器2(MO2)输出的反馈基准位置。 

此参数的基准位置的下4位按照10进制设定。 

0 pulse -9999 

～ 

9999 

PC14 MOSDH 模拟监视器 反馈位置输出基准数据 High 

设定通过模拟监视器1(MO1)，模拟监视器2(MO2)输出的反馈位置的基准位置。 

此参数的基准位置的上4位按照10进制设定。 

0 10000 

pulse 

-9999 

～ 

9999 

PC15  厂商设定用 0   

PC16 请切勿变更。 0000h 

PC17 **COP4 功能选择C-4 

在速度控制模式及转矩控制模式下无法使用此参数。 

在绝对位置检出系统里可以选择原点设置条件。 

原点セット条件選択
0：電源投入後モータZ相通過必要
1：電源投入後モータZ相通過不要

0 0 0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC18  厂商设定用 0000h 
  

PC19 请切勿变更。 0000h 

PC20 *COP7 功能选择C-7 

使用电源再生转换器或电源再生共通转换器，在由于电源电压不足发生电压不足报警时进行设定。 

不足電圧アラーム発生時の設定
0：初期値(電源電圧ひずみなしの場合)
1：電源回生コンバータまたは電源回生共通コンバータを使用し，電源
   電圧ひずみにより不足電圧アラームが発生する場合は“1”に設定
　 してください。

0 0 0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

 

模拟监视器 2（MO1）输出选择 

设定内容和参数 No.09 相同。 

原点设置条件选择 

0：电源投入后需要通过电机 Z 相 

1：电源投入后不需要通过电机 Z 相 

电压不足报警发生时的设定 

0：初始值（电源电压充足时） 

1：使用电源再生转换器或电源再生共通转换器，在由于电源电压不足 

发生电压不足报警时设定为“1”。 
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No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PC21 *BPS 报警履历消除 

清除报警履历。 

アラーム履歴の消去
0：無効
1：有効
アラーム履歴クリア有効を選択すると，次回電源投入時にアラーム履 
歴を消去します。
アラーム履歴クリア後，自動的に無効(0)になります。

0 0 0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PC22  厂商设定用 0000h   

PC23 请切勿变更。 0000h 

PC24  0000h 

PC25  0000h 

PC26  0000h 

PC27  0000h 

PC28  0000h 

PC29  0000h 

PC30  0000h 

PC31  0000h 

PC32  0000h 
 
 

5.3.3  模拟监视器 

伺服的状态能够通过电压同时用2个通道输出。 

 

(1) 设定 

 参数No.PC09・PC10的变更部位如下所示。 

アナログモニタ1(MO1)出力選択
(MO1-LG間に出力する信号)

パラメータ№PC09

0 0 0
 

アナログモニタ2(MO2)出力選択
(MO2-LG間に出力する信号)

パラメータ№PC10

0 0 0
 

 通过参数No.PC11・PC12，可以针对模拟输出电压设置补偿电压。设定值为 

－999～999mV。 
 

参数No. 内容 设定范围[mV] 

PC11 设定模拟监视器1(M01)的补偿电压。 
-999～999 

PC12 设定模拟监视器2(M02)的补偿电压。 

 

报警履历消除 

0：无效 

1：有效 

选择报警履历消除有效的话，在下次电源接通时消除报警履历。 

报警履历消除后，此参数自动变为无效（0）。 

参数 No.PC09 

参数 No.PC10 

模拟监视器 1（MO1）输出选择 

（在 MO1-LG 间输出的信号） 

模拟监视器 2（MO2）输出选择 

（在 MO2-LG 间输出的信号） 
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(2)设定内容 

 出厂状态下向模拟监视器1(MO1)输出伺服电机旋转速度，向模拟监视器2(MO2)输

出转矩，通过变更参数No.PC09・PC10可以变更下表所示内容。 

 测定点请参考（3）。 
 
设定值 输出项目 内容 设定值 输出项目 内容 

0 伺服电机旋转速度 

最大回転速度

CW方向

CCW方向

最大回転速度

0

8[V]

－8[V]

 

1 转矩 

最大トルク

CW方向へ力行

CCW方向へ力行

最大トルク

0

8[V]

－8[V]

 

2 伺服电机旋转速度 CCW方向

最大回転速度 最大回転速度0

8[V]CW方向

 

3 转矩 
CCW方向へカ行

最大トルク 最大トルク0

8[V]
CW方向へカ行

 

4 电流指令 

最大電流指令
(最大トルク指令)

CW方向

CCW方向

最大電流指令
(最大トルク指令)

0

8[V]

－8[V]

 

5 速度指令(注4) 

最大回転速度

CW方向

CCW方向

最大回転速度

0

8[V]

－8[V]

 

6 滞留脉冲(注1，4，6) 

(±10V/100pulse) 

100[pulse]

CW方向

CCW方向

100[pulse]

0

10[V]

－10[V]

 

7 滞留脉冲(注1，4，6) 

(±10V/1000pulse) 

1000[pulse]

CW方向

CCW方向

1000[pulse]

0

10[V]

－10[V]

 

8 滞留脉冲(注1，4，6) 

(±10V/10000pulse) 

10000[pulse]

CW方向

CCW方向

10000[pulse]

0

10[V]

－10[V]

 

9 滞留脉冲(注1，4，6) 

(±10V/100000pulse) 

100000[pulse]

CW方向

CCW方向

100000[pulse]

0

10[V]

－10[V]

 

A 反馈位置 

(注1，2，4) 

(±10V/1Mpulse) 

1M[pulse]

CW方向

CCW方向

1M[pulse]

0

10[V]

－10[V]

 

B 反馈位置 

(注1，2，4) 

(±10V/10Mpulse) 

10M[pulse]

CW方向

CCW方向

10M[pulse]

0

10[V]

－10[V]

 

 

最大旋转速度 最大旋转速度 

最大旋转速度 

最大旋转速度 最大旋转速度 

最大电流指令 

（最大转矩指令） 

最大电流指令 

（最大转矩指令） 

向 CCW 方向运行 

向 CW 方向运行 

最大转矩 

最大转矩 

向 CW 方向运行 向 CCW 方向运行 

最大转矩 最大转矩 

最大旋转速度 

最大旋转速度 
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5．参数 

 

设定值 输出项目 内容 设定值 输出项目 内容 

C 反馈位置 

(注1，2，4) 

(±10V/100Mpulse) 

100M[pulse]

CW方向

CCW方向

100M[pulse]

0

10[V]

－10[V]

 

D 母线电压(注3) 

400[V]0

8[V]

 

E 速度指令2(注4，5) 

最大回転速度

CW方向

CCW方向

最大回転速度

0

8[V]

－8[V]

 

  

 

注 1. 是编码器脉冲单位。 

  2. 在绝对位置检测系统(位置控制模式)下可以使用。 

  3. 400V级驱动器的场合，母线电压是＋8V/800V。 

  4. 在转矩控制模式下无法使用。 

  5. 此设定适用于软件版本C5之后的驱动器。 

  6. 在速度控制模式下无法使用。 

 

最大旋转速度 

最大旋转速度 
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(3) 模拟监视器方框图 

溜りパルス速度指令

サーボモータ
回転速度

位置
制御

速度
制御 PWM

電流
制御

電流指令

トルク

速度指令 ＋

－

＋

－

＋

－
サーボモータ

検出器電流フィードバック

位置フィードバック

M
コントローラか 
ら受けとる位置 
指令

微分

フィードバック位置
基準位置(注)

＋
－

微分

フィードバック
位置

コントローラに返す位置 
フィードバックデータ

母線電圧

電流検出器

＋
速度指令2

 

注. 反馈位置是基于伺服系统控制器与驱动器之间的交接位置数据而输出的位置。通过参数No.PC13・PC14，设定输出至模拟监视器的反馈

位置的基准位置，能够调节反馈位置的数据范围。设定范围是-99999999～99999999pulse。 

 

   反馈位置的基准位置=参数No.PC14设定值 X 10000＋参数No.PC13设定值 

 

参数No. 内容 设定范围 

PC13 设定反馈位置的基准位置的下4位。 －9999～9999[pulse] 

PC14 设定反馈位置的基准位置的上4位。 －9999～9999[10000pulse] 

 

5.3.4 报警履历的消除 

驱动器从初期接入电源开始可保留过去6次报警。为了能够管理本次运行中发生的报

警，请在运行前使用参数No.PC21清除报警履历。设定这个参数后，先关闭电源再接通，

参数才会生效。参数No.PC21在清除报警履历后自动返回“□□□0”。 

アラーム履歴の消去
0：無効(消去しない)
1：有効(消去する)

パラメータ№PC21

0 0 0
 

 

编码器 

速度指令 滞留脉冲 速度指令 2 电流指令 母线电压 

微分 

位置

控制 

速度

控制 

速度

控制 

电流

控制 

微分 

伺服电机 

电流检测器 

电流反馈 

位置反馈 

速度指令 

转矩 伺服电机 
选择速度 

反馈位置 

反馈位置 

基准位置（注） 

从上位机获得 

位置指令 

向上位机返回 

位置反馈指令 

参数 No.PC21 

清除报警履历 

0：无效（不清除） 

1：有效（清除） 
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5.4 输入输出设定参数(No.PD□□) 

要点  
 
● 参数简称前带有*号的参数在如下条件下生效。 

* ：设定后关闭电源再接通，或进行驱动器复位才能生效。 
 

 

5.4.1 参数一览 

No. 简称 名称 初始值 单位 

PD01  厂商设定用 0000h  

PD02  0000h 

PD03  0000h 

PD04  0000h 

PD05  0000h 

PD06  0000h 

PD07 *D01 输出信号软元件选择1(CN3-13) 0005h  

PD08 *D02 输出信号软元件选择2(CN3-9) 0004h  

PD09 *D03 输出信号软元件选择3(CN3-15) 0003h  

PD10  厂商设定用 0000h  

PD11  0004h 

PD12  0000h 

PD13  0000h 

PD14 *DOP3 功能选择D-3 0000h  

PD15 *IDCS 驱动器间通信设定 0000h  

PD16 *MD1 驱动器间通信  主局设定时  送信数据选择1 0000h  

PD17 *MD2 驱动器间通信  主局设定时  送信数据选择2 0000h  

PD18  厂商设定用 0000h  

PD19  0000h 

PD20 *SLA1 驱动器间通信  子局设定时  主局No.选择1 0  

PD21  厂商设定用 0  

PD22  0 

PD23  0 

PD24  0000h 

PD25  0000h 

PD26  0000h 

PD27  0000h 

PD28  0000h 

PD29  0000h 

PD30 TLC 主局/子局运行  子局侧转矩指令系数 0000h  

PD31 VLC 主局/子局运行  子局侧速度限制系数 0000h  

PD32 VLL 主局/子局运行  子局侧速度限制调整值 0000h  
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5.4.2 详细一览 

No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD01  厂商设定用 0000h   

PD02 请切勿变更。 0000h 

PD03  0000h 

PD04  0000h 

PD05  0000h 

PD06  0000h 

PD07 *DO1 输出信号软元件选择1(CN3-13) 

可对CN3-13针分配任意输出软元件。初始值中，分配为MBR。 

CN3-13ピンの出力デバイスを選択します。

0 0
 

在各控制模式下可以分配的软元件如下表所示（简称）。 
 

0005h  参考名

称及功

能栏 

   设定值 软元件  设定值 软元件    

   00 通常OFF  0A SA(注2)    

   01 厂家设定用(注3)  0B VLC(注5)    

   02 RD  0C ZSP    

   03 ALM  0D 厂家设定用(注3)    

   04 INP(注1，4)  0E 厂家设定用(注3)    

   05 MBR  0F CDPS    

   06 DB  10 厂家设定用(注3)    

   07 TLC(注4)  11 ABSV(注1)    

   08 WNG  12～1F 厂家设定用(注3)    

   09 BWNG  20～3F 厂家设定用(注3)    

   注 1. 速度控制模式时，通常是OFF状态。 

  2. 位置控制模式以及转矩控制模式时，通常是OFF状态。 

  3. 为厂商设定用。请切勿设定。 

  4. 转矩控制模式时，通常是OFF状态。 

  5. 位置控制模式以及速度控制模式时，通常是OFF状态。 

 

   

PD08 *DO2 输出信号软元件选择2(CN3-9) 

可对CN3-9针分配任意输出软元件。初始值中，分配为INP。 

能够分配的软元件和设定方法与参数No.PD07相同。 

CN3-9ピンの出力デバイスを選択します。

0 0
 

0004h  参考名

称及功

能栏 

PD09 *DO3 输出信号软元件选择3(CN3-15) 

可对CN3-15针分配任意输出软元件。初始值中，分配为ALM。 

能够分配的软元件和设定方法与参数No.PD07相同。 

CN3-15ピンの出力デバイスを選択します。

0 0
 

0003h  参考名

称及功

能栏 

 

选择 CN3-13 针的输出软元件 

选择 CN3-9 针的输出软元件 

选择 CN3-15 针的输出软元件 
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No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD10  厂商设定用 0000h   

PD11 请切勿变更。 0004h 

PD12  0000h 

PD13  0000h 

PD14 *DOP3 功能选择D-3 

对警告时ALM输出信号选择进行设定。 

警告発生時の出力デバイスの選択

警告発生時における警告(WNG)と故障(ALM)の出力状

態を選択します。

0

1

設定値

0
1

0
1

WNG

ALM

警告発生

0
1

0
1

WNG

ALM

警告発生

(注)デバイスの状態

注. 0：OFF

　　1：ON

0 0 0

サーボアンプの出力

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PD15 *IDCS 驱动器间通信设定 

此参数在软件版本C1之后可以使用。软件版本请使用安装软件（MR Configurator2
TM
）进行确认。 

选择驱动器间通信的主轴，子轴。 

マスタ軸を選択します。
0：無効(マスタ/スレーブ運転機能を使用しない)
1：有効(このサーボアンプをマスタ軸用に設定する)

0 0

スレーブ軸を選択します。
0：無効(マスタ/スレーブ運転機能を使用しない)
1：有効(このサーボアンプをスレーブ軸用に設定する)

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

   master-slave运行功能 设定值    

   不使用  0000    

   
使用 

主 0001    

   子 0010    

     

 

驱动器的输出 

发生警告时输出软元件的选择 

选择发生警告时的警告（WNG）和故障（ALM）的输出

状态。 

设定值 （注）软元件的状态 

发生警告 

发生警告 

选择主轴。 

0：无效（不使用主/子运行功能） 

1：有效（将此驱动器设定为主轴用） 

选择子轴。 

0：无效（不使用主/子运行功能） 

1：有效（将此驱动器设定为子轴用） 
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No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD16 *MD1 驱动器间通信  主局设定时  送信数据选择1 

此参数在软件版本C1之后可以使用。软件版本请使用安装软件（MR Configurator2
TM
）进行确认。 

选择从主轴到子轴的送信数据。 

作为主轴设定（参数No.PD15＝0001）时，此参数请选择“0038(转矩指令)”。 

送信データを選択します。
00：無効
38：トルク指令

0 0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PD17 *MD2 驱动器间通信  主局设定时  送信数据选择2 

此参数在软件版本C1之后可以使用。软件版本请使用安装软件（MR Configurator2
TM
）进行确认。 

选择从主轴到子轴的送信数据。 

作为主轴设定（参数No.PD15＝0001）时，此参数请选择“003A(速度控制指令)”。 

送信データを選択します。
00：無効
3A：速度制限指令

0 0

 

0000h  参考名

称及功

能栏 

PD18  厂商设定用 0000h   

PD19 请切勿变更。 0000h 

PD20 *SLA1 驱动器间通信  子局设定时  主局No.选择1 

此参数在软件版本C1之后可以使用。软件版本请使用安装软件（MR Configurator2
TM
）进行确认。 

选择相当于子轴的主驱动器。 

作为子轴设定（参数No.PD15＝0010）时，请设定相当于主驱动器的轴编号。轴编号请参考第3.13

节。 

0  0～16 

PD21  厂商设定用 0   

PD22 请切勿变更。 0 

PD23  0 

PD24  0000h 

PD25  0000h 

PD26  0000h 

PD27  0000h 

PD28  0000h 

PD29  0000h 

 

选择送信数据。 

00：无效 

38：转矩指令 

选择送信数据。 

00：无效 

3A：速度控制指令 
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No. 简称 名称及功能 初始值 单位 
设定 

范围 

PD30 TLC 主局/子局运行  子局侧转矩指令系数 

此参数在软件版本C1之后可以使用。软件版本请使用安装软件（MR Configurator2
TM
）进行确认。 

 

对于从主轴收信的转矩指令值，设定内部的驱动器指令的反应系数。 

 

此参数在作为子轴设定（参数No.PD15＝0010）时有效。请将10进制换算为16进制再输入。设定最

大值500（16进制是01F4h）。若输入大于500的值的话被固定为500。 

 

按照100%设定（16进制是0064h）是1倍的系数，转矩分配是100（主）：100（子）。按照90%设定

（16进制是005Ah）是0.9倍的系数，转矩分配是100（主）：90（子）。 

0000h ％ 0000h 

～ 

01FFh 

PD31 VLC 主局/子局运行  子局侧速度限制系数 

此参数在软件版本C1之后可以使用。软件版本请使用安装软件（MR Configurator2
TM
）进行确认。 

 

对于从主轴收信的速度限制指令值，设定内部的速度限制值的反应系数。 

 

此参数在作为子轴设定（参数No.PD15＝0010）时有效。请将10进制换算为16进制再输入。设定最

大值500（16进制是01F4h）。若输入大于500的值的话被固定为500。 

 

按照100%设定（16进制是0064h）是1倍的系数。 

 

设定例：参数No.PD31(VLC)＝0078h(120%)，参数No.PD32(VLL)＝012Ch(300r/min)，主局侧按

1000[r/min]加减速的场合 

VLL

0

マスタ側からの速度 

スレーブ側の速度制限値

300r/min

1200r/min

1000r/min

マスタ側からの速度制限指令
(ドライバ間通信)

速
度

(r
/m
in
)

 

0000h ％ 0000h 

～ 

01FFh 

PD32 VLL 主局/子局运行  子局侧速度限制调整值 

此参数在软件版本C1之后可以使用。软件版本请使用安装软件（MR Configurator2
TM
）进行确认。 

 

设定内部的速度限制值的最低值。 

 

此参数在作为子轴设定（参数No.PD15＝0010）时有效。请将10进制换算为16进制再输入。速度限

制值不能在此设定值以下。 

此参数保障低速时的转矩控制范围（回避容易受速度限制的范围）。通常按照100～500[r/min]进

行设定。 

设定例请参考参数No.PD31。 

0000h r/min 0000h 

～ 

7FFFh 

 

来自主局侧的速度 

子局侧的速度限制值 

来自主局侧的速度限制指令 

（驱动器间通信） 
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5.4.3 master-slave 运行功能 

危险 

 
● 主轴、子轴因发生伺服报警等停止的场合，请通过驱动器紧急停止使构成同一

台机械的全部主轴及子轴停止。通过驱动器紧急停止不能同时停止的话，可能

导致伺服电机的非预期作动，造成机械破损。 

● 构成同一台机械的全部主轴和子轴，请务必同时使强制停止（EM1）OFF/ON。

若不是同时使其强制停止（EM1）OFF/ON，可能导致伺服电机的非预期作动，

造成机械破损。 

● 通过上下轴使用的场合，为了防止下落，把构成同一台机械的主轴和子轴的驱

动器容量统一。另外，与动态制动以及锁紧相关的参数设定也要统一。 
 

 

要点  
 
● 主轴、子轴都通电后，经过3s以上后将伺服ON指令置为ON。主轴和子轴的伺服ON

指令的ON/OFF请务必同时进行。仅将子轴的伺服ON置为ON的话，转矩不发生。因

此，通过上下轴使用的场合，有可能给主轴的电磁制动器施加过大的负载。 

● 主/子局运行功能对应于软件版本C1之后的驱动器。 
 

 

(1) 概要 

 所谓主/子局运行功能就是构成同一台机械的主轴和子轴能够按照相同转矩运行

的功能。 

 从主驱动器向子驱动器的转矩数据的传送是靠SSCNETⅢ实现的，所以不需要另外

追加配线。 
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(2) 系统构成 

 

要点  
 
● 推荐在主轴和子轴的机械构成为连结的条件下使用。连结脱开的话，有可能加速

到速度限制级别，导致发生过速度（31）。 

● 主/子局运行功能要与下面的驱动器组合使用。关于软件版本和其他详细内容，请

参考各伺服系统控制器的手册。 

   ・QD75MH□        ・LD77MH□ 

   ・Q173HCPU        ・Q172HCPU 

   ・Q173DCPU        ・Q172DCPU 

   ・Q170MCPU 
 

 

 来自伺服系统控制器的转矩指令请在主驱动器中运行。向子驱动器的转矩指令从

主驱动器进行控制。即使从驱动器向子驱动器进行转矩指令，伺服电机也不作动。

从伺服系统控制器向子驱动器的管理主要包括参数设定，伺服ON指令，来自伺服系

统控制的电机信息获取。 

 请不要从伺服系统控制器向子驱动器发出与绝对位置相关的指令（绝对位置检出

的设定，原点复位要求等）。 

 可以向SSCNETⅢ的1系统中设定的主轴数最大为4轴。对于各主轴的子轴数没有限

制，主轴和子轴的合计请控制在最大轴数以下。另外，由于伺服系统控制器的故障

造成SSCNETⅢ通信中断时，与故障轴之后的通信无法进行。因此，SSCNETⅢ电缆的

连接顺序为将主轴连接到与伺服系统控制器最接近的位置上。 

マスタ軸
MR-J3-B

CN2 CN2 CN2CN2

コントローラ

CN2CN2

[ドライバ間通信]
トルク指令→
速度制限指令→

[ドライバ間通信]
トルク指令→
速度制限指令→

[ドライバ間通信]
トルク指令→
速度制限指令→

スレーブ軸①
MR-J3-B

スレーブ軸②
MR-J3-B

スレーブ軸③
MR-J3-B

位置指令→

同一の機械を構成

 

 

 

 

 

 

 

LECSS□-□ LECSS□-□ LECSS□-□ LECSS□-□ 
上位侧 上位机 主轴 子轴① 子轴② 子轴③ 

位置指令 

[驱动器间通信] 

转矩指令→ 

速度限制指令→ 

[驱动器间通信] 

转矩指令→ 

速度限制指令→ 

[驱动器间通信] 

转矩指令→ 

速度限制指令→ 

构成同一台机械 
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(3) 主/子局运行功能的参数设定 

 

要点  
 
● 在主局/子局运行功能中，即使对于子局也可以通过参数No.PA14设定转矩的发生

方向。 
 

 

 为了使用主/子局运行功能需要设定以下参数。参数的详细内容请参考第5.4节。 
 

(a) 主轴的参数设定 

 将驱动器作为主轴使用的场合，参数请按如下所示进行设定。 
 

参数No. 名称 设定值 内容 

PD15 驱动器间通信设定 0001 作为主轴使用。 

PD16 
驱动器间通信  主局设定时  

送信数据选择1 
0038 选择从主轴到子轴的送信数据（转矩指令）。 

PD17 
驱动器间通信  主局设定时  

送信数据选择2 
003A 选择从主轴到子轴的送信数据（速度限制指令）。 

PD20 
驱动器间通信  子局设定时  

主局No.选择1 
0 

因为是子轴侧的设定，所以不需要从初始值变更。 

PD30 
主/子局运行  

子局侧转矩指令系数 
0000 

PD31 
主/子局运行  

子局侧速度限制系数 
0000 

PD32 
主/子局运行  

子局侧速度限制调整值 
0000 

 

(B) 子轴的参数设定 

 将驱动器作为子轴使用的场合，参数请按如下所示进行设定。 
 

参数No. 名称 
设定值

(注) 
内容 

PD15 驱动器间通信设定 0010 作为子轴使用。 

PD16 
驱动器间通信  主局设定时  

送信数据选择1 
0000 

因为是主轴侧的设定，所以不需要从初始值变更。 

PD17 
驱动器间通信  主局设定时  

送信数据选择2 
0000 

PD20 
驱动器间通信  子局设定时  

主局No.选择1 
□ 选择相当于子轴的主驱动器的轴编号。 

PD30 
主/子局运行  

子局侧转矩指令系数 
□□□□ 

对于从主轴收信的转矩指令值，设定内部的驱动器指

令的反应系数。 

PD31 
主/子局运行  

子局侧速度限制系数 
□□□□ 

对于从主轴收信的速度限制指令值，设定内部的速度

限制值的反应系数。 

PD32 
主/子局运行  

子局侧速度限制调整值 
□□□□ 设定内部的速度限制值的最低值。 

注. 在“□”里设定需要的值。 

 



 

6 -  1 

 

6．一般的增益调整 

第 6 章 一般的增益调整 ....................................................................... 2 
6.1 调整方法的种类 ........................................................................ 2 

6.1.1 通过驱动器单体调整 ................................................................ 2 
6.1.2 通过安装软件（MR Configurator2

TM
）调整 ............................................. 3 

6.2 自动调谐 .............................................................................. 4 
6.2.1 自动调谐模式 ...................................................................... 4 
6.2.2  自动调谐模式的基础 ................................................................ 5 
6.2.3 自动调谐模式的调整步骤 ............................................................ 6 
6.2.4 自动调谐模式的响应性设定 .......................................................... 7 

6.3 手动模式 .............................................................................. 8 
6.4 插补模式 ............................................................................. 12 



 

6 -  2 

 

6．一般的增益调整 

 

第 6章 一般的增益调整 

要点  
 
● 应考虑设备的个体差异进行有余量的增益调整。建议将运行中的伺服电机发生的

转矩设定为伺服电机最大转矩的90%以下。 

● 转矩控制模式时，不需要增益调整。 
 

 

6.1 调整方法的种类 

6.1.1 通过驱动器单体调整 

通过驱动器单体进行的增益调整如下表所示。增益调整时首先执行自动调谐模式1。无

法获得满意的调整时，请按自动调谐模式2，手动模式的顺序进行调整。 

 

(1) 增益调整模式说明 
 

增益调整模式 
参数No.PA08 

的设定 
负载惯性力矩比的推断 

自动设定 

参数 

手动设定 

参数 

自动调谐模式1 

(初始值) 

0001 通常推断 GD2(参数No.PB06) 

PG1(参数No.PB07) 

PG2(参数No.PB08) 

VG2(参数No.PB09) 

VIC(参数No.PB10) 

RSP(参数No.PA09) 

自动调谐模式2 0002 参数No.PB06的值固定 PG1(参数No.PB07) 

PG2(参数No.PB08) 

VG2(参数No.PB09) 

VIC(参数No.PB10) 

GD2(参数No.PB06) 

RSP(参数No.PA09) 

手动模式 0003  GD2(参数No.PB06) 

PG1(参数No.PB07) 

PG2(参数No.PB08) 

VG2(参数No.PB09) 

VIC(参数No.PB10) 

插补模式 0000 通常推断 GD2(参数No.PB06) 

PG2(参数No.PB08) 

VG2(参数No.PB09) 

VIC(参数No.PB10) 

PG1(参数No.PB07) 

RSP(参数No.PA09) 
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(2) 调整的顺序和模式的使用方法 

END

2軸以上で
補間する？

START

運転

オートチューニングモード2

OK？

OK？

マニュアルモード

OK？

No

Yes

No

Yes

No

Yes

No

Yes

オートチューニングモード1

運転

補間モード

運転

 

 

使用方法 

匹配2轴以上的位置增益(PG1)

时使用。一般不用于其他场合。 

 

 

 

仅通过更改响应设置即可调整

的模式。 

首先，请在此模式下调整。 

 

 

 

 

在自动调谐模式1的条件不满

足、负载惯量比不能正确推算等

场合使用。 

 

 

 

 

 

希望快速设定等场合，可以手动

调整所有增益。 

 

 

 

 

6.1.2 通过安装软件（MR Configurator2
TM
）调整 

可以在个人电脑上使用的安装软件（MR Configurator）与驱动器组合后能够实现的功

能及调整如下所示。 
 

功能 内容 调整内容 

机械分析 设备和伺服电机组合的状态下，通过计算机侧

给予伺服随机的加振指令并测量设备的响应

性，可以测出设备系统的特性。 

・掌握设备共振的频率，决定设备共振抑制滤

波器的陷波频率。 

・可以根据机械特性自动设置最佳增益。此调

整适用于机械共振较大的设备，且对整定时

间没有要求的简单调整。 

增益搜索 在往复定位指令下执行增益搜索，测量增益自

动变化时的整定特性。之后，自动搜索调整时

间最短的增益。 

・可以自动设置增益使定位调整时间最短。 

机械模拟 能够根据机械分析结果在个人电脑上模拟机

器定位调整时的响应状况。 

・可以在个人电脑上优化增益调整和指令形

式。 

 

插补模式 

运行 

自动调谐模式 1 

自动调谐模式 2 

运行 

运行 

手动模式 

2 轴以上 
进行插补？ 
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6.2 自动调谐 

6.2.1 自动调谐模式 

驱动器内置自动调谐功能,可实时推断机械特性(负载惯量比)并根据其数值自动设置

最适合的增益。该功能能够简单进行驱动器的增益调整。 

 

(1) 自动调谐模式 1 

 驱动器在出厂时设定为自动调谐模式1。 

 通过该模式推断通常情况下的机械负载惯量比，然后自动设定最合适的增益。 

 根据自动调谐模式1自动调整的参数如下表。 
 

参数No. 简称 名称 

PB06 GD2 针对伺服电机的负载转动惯量比 

PB07 PG1 模型控制增益 

PB08 PG2 位置控制增益 

PB09 VG2 速度控制增益 

PB10 VIC 速度积分补偿 

 

要点  
 
● 不满足以下所有条件时，自动调谐模式1可能无法正常运行。 

・达到2000r/min的时间在5s以下的加减速时间常数。 

・转速在150r/min以上。 

・对伺服电机的负载惯量比在100倍以下。 

・加减速转矩在额定转矩的10%以上。 

● 在加减速过程中存在会施加强烈的干扰转矩的运行条件或者使用晃动过大的设备

也可能无法正常运行该功能。此时请通过自动调谐模式2或者手动模式调整增益。 
 

 

(2) 自动调谐模式 2 

 自动调谐模式2在自动调谐模式1不能正常进行增益调整时使用。在此模式下不能

进行负载惯量比的推断，因此请设置正确的负载惯量比(参数No.PB06)的值。 

 根据自动调谐模式2自动调整的参数如下表。 
 

参数No. 简称 名称 

PB07 PG1 模型控制增益 

PB08 PG2 位置控制增益 

PB09 VG2 速度控制增益 

PB10 VIC 速度积分补偿 
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6.2.2 自动调谐模式的基础 

以下所示为实时自动调谐的结构图。 

制御ゲイン
PG1，PG2，VG2
VIC

電流制御

負荷慣性
モーメント比

推定部

ゲイン
テーブル

パラメータ№PB06
負荷慣性モーメント 
比推定値

応答性設定ゲイン調整モード選択

パラメータ№PA08

＋

－

＋

－

リアルタイム
オートチューニング部

0または1でON

スイッチ

電流フィードバック

位置・速度
フィードバック

速度フィードバック

負荷慣性
モーメント

検出器
指令

自動設定

パラメータ№PA09

0 0 0

M

サーボモータ

 

如果使伺服电机加减速运行，惯量比推断部分将始终根据伺服电机的电流与伺服电机

转速来推断负载惯量比。推算结果将写入参数№PB06(对伺服电机的负载惯量比)。该结

果能够在安装软件（MR Configurator2
TM
）的状态显示画面确认。 

如果已知负载惯量比的值或者不能正常推算，请选择“自动调谐模式2"(参数№PA08：

0002)停止对负载惯量比的推算(上图的开关断开)，手动设置负载惯量比(参数№PB06)。 

通过所设置的负载惯量比(参数№PB06)的值与响应性(参数№PA09)，根据内部的增益

表自动设置最适合的控制增益。 

在电源接通后自动调谐结果每60分钟保存一次，存储在驱动器的EEP-ROM中。接通电源

时，在EEP-ROM中保存的各控制增益值作为初始值进行自动调谐。 

 

要点  
 
● 在运行期间如果负载突变，惯量比的推算可能临时发生错误。这种情况下，请选

择“自动调谐模式2"(参数No.PA08：0002)，设定正确的负载惯量比(参数№PB06)。 

● 将自动调谐模式1或者自动调谐模式2的任意一个的设定变为手动模式的设定时，

当前的控制增益以及负载惯量比推断值被保存到EEP-ROM中。 
 

 

编码器 

自动设定 

指令 控制增益 

电流控制 

电流反馈 伺服电机 

负载转动 

惯量 

位置·速度反馈 实时自动调谐部 

速度反馈 

0 或 1 时 ON 

增益 

电缆 

负载转动惯量

比 推断部分 
开关 

参数 No.PB06 

负载转动惯量比  

推断部 

参数 No.PA08 参数 No.PA09 

增益调整模式 选择 响应性设定 
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6.2.3 自动调谐的调整步骤 

出厂时自动调谐有效，所以只要运行伺服电机时，就会自动设定适合机械的最合适增

益。根据需要，只要变更响应性的设定值就能完成调整。以下所示为调整步骤。 

オートチューニング調整

加減速繰返し

オートチューニング
条件を満たしていない。
(負荷慣性モーメント比

推定が困難)

負荷慣性モーメント
比推定値が安定？

オートチューニングモード2(パラ 
メータ№PA08：0002)に設定し， 
マニュアルで負荷慣性モーメント 
比(パラメータ№PB06)を設定。

振動が発生しないレベルで所望の 
応答性になるように応答性設定を 
調整する。

マニュアルモードへ

要求性能満足？

END

Yes

No

Yes

No

No

Yes

加減速繰返し

 

 

自动调谐的调整 

加减速反复 

选择自动调谐模式 2(参数 No.PA08：

0002)，手动设定负载惯量比（参数

No.PB06）。 

 
 

 

不满足自动调谐条件。 

(负载转动惯量比推算 

困难) 

按照振动不发生的级别设定所期望

的响应性。 

负载转动惯量比 

推算值稳定吗？ 

加减速反复 

满足性能要求吗？ 

变更为手动模式 
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6．一般的增益调整 

 

6.2.4 自动调谐模式的响应性设定 

设定整个伺服系统的响应性(参数№PA09)。响应性设定越大应对指令的适应性和调整

时间就越短，但是设定过大时，会发生振动情况。因此，请在不发生振动的范围内对期

望得到的响应性进行设定。 

由于机械共振超过100Hz使响应性设定不能增加到期望值的场合，可以通过自适应调谐

模式(自适应滤波器Ⅱ)(参数№PB01)或机械共振抑制滤波器(参数№PB13～PB16)抑制机

械共振。通过抑制机械共振，也可能会提高响应性。自适应调谐模式、机械共振抑制滤

波器的设定请参考7.2章节和7.3章节。 

 

参数№PA09 

响应性设定 

机械的特性 

机械刚性 
机械共振频率 

的参考[Hz] 
对应设备的参考标准 

1 低 10.0 

 

2 

 

11.3 

3 12.7 

4 14.3 

5 16.1 

6 18.1 

7 20.4 

8 23.0 

9 25.9 

10 29.2 

11 32.9 

12 37.0 

13 41.7 

14 47.0 

15 52.9 

16 
中 

59.6 

17 67.1 

18 

 

75.6 

19 85.2 

20 95.9 

21 108.0 

22 121.7 

23 137.1 

24 154.4 

25 173.9 

26 195.9 

27 220.6 

28 248.5 

29 279.9 

30 315.3 

31 355.1 

32 高 400.0 

 

插入机 

贴片机 

接合机 

大型搬运 

机械手 

高精度机床 

普通机床 

运送装置 
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6．一般的增益调整 

 

6.3 手动模式 

当自动调谐无法满足调整的需要时，可以根据所有的增益进行手动调整。 

 

要点  
 
● 发生机械共振的场合，可以通过自适应调谐模式(自适应滤波器Ⅱ)(参数№PB01)

或机械共振抑制滤波器(参数№PB13～PB16)抑制机械共振。(参考7.2章节，7.3

章节) 
 

 

(1) 速度控制 

(a) 参数 

 增益调整时使用的参数如下。 
 

参数No. 简称 名称 

PB06 GD2 针对伺服电机的负载转动惯量比 

PB07 PG1 模型控制增益 

PB09 VG2 速度控制增益 

PB10 VIC 速度积分补偿 

 

(b) 调整步骤 
 

步骤 操作 内容 

1 使用自动调谐进行大致的调整。请参考6.2.3项。  

2 将自动调谐的设定变更为手动模式(参数No.PA08：0003)。  

3 
请设定针对伺服电机的负载转动惯量比的推算值。(如果利用自动

调谐得到的推算值正确，则不需要更改设置。) 

 

4 
将模型控制增益设定为较小值。 

将速度积分补偿设定为较大值。 

 

5 
在不发生振动和异常声音的范围内逐渐增大速度控制增益，发生振

动时再减小一点。 

增大速度控制增益。 

6 
在不出现振动的范围内减小速度积分补偿，发生振动时稍微恢复。 减小速度积分补偿的时

间常数。 

7 逐渐增大模型控制增益，发生超调时稍微恢复。 增大模型控制增益。 

8 

当由于机械系统的共振等原因无法增大增益，不能获得所期望的的

响应性时，在通过自适应调谐模式及机械共振抑制滤波器对共振进

行抑制之后，执行步骤3～7有可能可以提高响应性。 

抑制机械共振。 

参考7.2・7.3节 

9 一边查看回转状态，一边对各增益进行微调整。 微调整 
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6．一般的增益调整 

 

(c) 调整内容 

① 速度控制增益(参数№PB09) 

 决定速度控制回路响应性的参数。增大此设定值时，响应性提高，但是太

大时机械系统容易发生振动。实际速度回路的响应频率按以下公式计算。 

 

速度回路响应频率(Hz)＝
2π×ント比)対する負荷慣性モーメ(1＋サーボモータに

速度制御ゲイン設定値
 

 

② 速度积分补偿(VIC：参数№PB10) 

 为消除对于指令的静态偏差，速度控制回路采用比例积分控制。速度积分

补偿设定该积分控制的时间常数。若设置值大则响应性变差。但是，负载惯

量比较大或者机械系统有振动因素存在的场合下，不增大到一定程度的话，

机械系统很容易发生振动。设定时请参考以下公式。 

 

速度积分补偿设置值(ms) 

≧
メント比設定値)に対する負荷慣性モー/(1＋サーボモータ速度制御ゲイン設定値

2000～3000
 

 

③ 模型控制增益(PG1：参数№PB07) 

 该参数决定对位置指令的响应性。增大模型控制增益时，对于位置指令的

跟随性也变好，但是增大过量时，在调整时容易发生超调(量)。 

 

模型控制增益的标准≦ 








8

1
～
4

1
×
)負荷慣性モーメント比る＋サーボモータに対す(1

速度制御ゲイン設定値
 

 

(2) 位置控制 

(a) 参数 

 增益调整时使用的参数如下。 
 

参数No. 简称 名称 

PB06 GD2 针对伺服电机的负载转动惯量比 

PB07 PG1 模型控制增益 

PB08 PG2 位置控制增益 

PB09 VG2 速度控制增益 

PB10 VIC 速度积分补偿 

 

速度控制增益设定值 

（1 + 针对伺服电机的负载转动惯量比）X2π 

速度控制增益设定值/（1+针对伺服电机的负载转动惯量比设定值） 

速度控制增益设定值 

（1 + 针对伺服电机的负载转动惯量比） 
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6．一般的增益调整 

 

(b) 调整步骤 
 

步骤 操作 内容 

1 使用自动调谐进行大致的调整。请参考6.2.3项。  

2 将自动调谐的设定变更为手动模式(参数No.PA08：0003)。  

3 
请设定针对伺服电机的负载转动惯量比的推算值。(如果利用自动

调谐得到的推算值正确，则不需要更改设置。) 

 

4 
将模型控制增益、位置控制增益设定为较小值。 

将速度积分补偿设定为较大值。 

 

5 
在不发生振动和异常声音的范围内逐渐增大速度控制增益，发生振

动时再减小一点。 

增大速度控制增益。 

6 
在不出现振动的范围内减小速度积分补偿，发生振动时稍微恢复。 减小速度积分补偿的时

间常数。 

7 逐渐增大位置控制增益，发生振动时稍微恢复。 增大位置控制增益。 

8 逐渐增大模型控制增益，发生超调时稍微恢复。 增大模型控制增益。 

9 

当由于机械系统的共振等原因无法增大增益，不能获得所期望的的

响应性时，在通过自适应调谐模式及机械共振抑制滤波器对共振进

行抑制之后，执行步骤3～8有可能可以提高响应性。 

抑制机械共振。 

参考7.2・7.3节 

10 检查整定特性和回转状态，同时对各增益进行微调整。 微调整 

 

(c) 调整内容 

① 速度控制增益(VG2：参数№PB09) 

 决定速度控制回路响应性的参数。增大此设定值时，响应性提高，但是太

大时机械系统容易发生振动。实际速度回路的响应频率按以下公式计算。 

 

速度环路响应频率(Hz)＝
2π×性モーメント比)モータに対する負荷慣＋サーボ(1

速度制御ゲイン設定値
 

 

② 速度积分补偿(VIC：参数№PB10) 

 为消除对于指令的静态偏差，速度控制回路采用比例积分控制。速度积分

补偿设定该积分控制的时间常数。若设置值大则响应性变差。但是，负载惯

量比较大或者机械系统有振动因素存在的场合，不增大到一定程度的话，机

械系统很容易发生振动。设定时请参考以下公式。 

 

速度积分补偿设置值(ms) 

≧
モーメント比設定値)ータに対する負荷慣性定値/(1＋サーボモ速度制御ゲイン

2000～3000

設
 

 

速度控制增益设定值 

（1 + 针对伺服电机的负载转动惯量比）X2π 

速度控制增益设定值/（1+针对伺服电机的负载转动惯量比设定值） 
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6．一般的增益调整 

 

③ 位置控制增益(PG2：参数№PB08) 

 决定位置控制回路对干扰的响应性。增大位置控制增益时，对于干扰的响

应性也变高，但是增大过量时，机械系统容易发生振动。 

 

位置控制增益的标准≦ 








8

1
～
4

1
×
)負荷慣性モーメント比る＋サーボモータに対す(1

速度制御ゲイン設定値
 

 

④ 模型控制增益(PG1：参数№PB07) 

 该参数决定对位置指令的响应性。增大模型控制增益时，对于位置指令的

跟随性也变好，但是增大过量时，在调整时容易发生超调(量)。 

 

模型控制增益的标准≦ 








8

1
～
4

1
×
)負荷慣性モーメント比る＋サーボモータに対す(1

速度制御ゲイン設定値
 

 

速度控制增益设定值 

（1 + 针对伺服电机的负载转动惯量比） 

速度控制增益设定值 

（1 + 针对伺服电机的负载转动惯量比） 
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6．一般的增益调整 

 

6.4 插补模式 

插补模式在X-Y表中进行2轴以上的伺服电机的插补运行时，可以配合各轴的位置控制

增益使用。在该模式中，决定指令跟随性能的模型控制增益通过手动设定，其他增益调

整用参数自动设定。 

 

(1) 参数 

(a) 自动调整参数 

 以下参数通过自动调谐模式进行自动调整。 
 

参数No. 简称 名称 

PB06 GD2 针对伺服电机的负载转动惯量比 

PB08 PG2 位置控制增益 

PB09 VG2 速度控制增益 

PB10 VIC 速度积分补偿 

 

(b) 手动调整参数 

 以下参数能够手动进行调整。 
 

参数No. 简称 名称 

PA09 RSP 自动调谐响应性 

PB07 PG1 模型控制增益 

 

(2) 调整步骤 
 

步骤 操作 内容 

1 设定为自动调谐模式。 设定为自动调谐模式1。 

2 
运行期间，提高响应设置(参数No.PA09)，如果出现振动，将参

数调小。 

根据自动调谐模式1进行调

整。 

3 确认模型控制增益的值。 确认设定上限。 

4 设定插补模式(参数No.PA08：0000)。 选择插补模式。 

5 
请将进行插补的所有轴的模型控制增益都设置为同一个值。此

时，请让模型控制增益对应最小轴的设定值。 
设定模型控制增益。 

6 
检查插补特性和回转状态，同时对各增益以及响应性的设定进行

微调整。 
微调整 

 

(3) 调整内容 

 模型控制增益(参数№PB07) 

 决定位置控制回路响应性的参数。增大模型控制增益时，对于位置指令的跟随性

也变好，但是增大过量时，在调整时容易发生超调(量)。滞留脉冲量按照以下公式

进行设定。 

 

滞留脉冲量(pulse)＝

制御ゲイン設定値モデル

se)262144(pul×
60

)回転速度(r/min

 

 

 

旋转速度（r/min） 

模型控制增益设定值 
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7．特殊调整功能 

 

第 7章 特殊调整功能 

要点  
 
● 本章所示的功能一般情况下不需要使用。若通过第6章的调整方法无法使机械状态

达到满意效果时可使用。 
 

 

当机械系统中存在固有的共振点时，如果提高伺服系统的响应性，则机械系统有可能

会以该共振频率发生共振(振动及异响)。使用机械共振抑制滤波器和自适应调谐，能够

抑制机械系统的共振。 

 

7.1 功能模块图 

＋

－

速度制御

フィルタチュー
ニングモード

マニュアル
モード

機械共振抑制
フィルタ1

□□□1

□□□2

□□□0

機械共振抑制
フィルタ2

検出器

電流指令ローパスフィルタ
パラメータ
№PB23

パラメータ
№PB01

□□□1

□□□0 □□0□

□□1□

M

サーボ
モータ

マニュアル設定

自動設定

パラメータ
№PB16

 

7.2 自适应滤波器Ⅱ 

(1) 工作原理 

 自适应滤波器II(自适应调谐)是伺服放大器在一定的时间内对机械共振进行检测

并自动设置滤波器特性，对机械系统的振动进行抑制的功能。滤波器特性(频率·深

度)为自动设置，不需要注意机械系统的共振频率。 

機 
械 
系 
の 
応 
答
性

機械共振点

ノッチ周波数
周波数

ノッチ周波数
周波数

周波数

機 
械 
系 
の 
応 
答
性

機械共振点

周波数

ノ 
ッ 
チ 
深 
さ

ノ 
ッ 
チ 
深 
さ

 

机械共振大，频率低时 机械共振小，频率高时 

 

要点  
 
● 自适应滤波器II(自适应调谐)可应对的机械共振的频率约为100～2.25kHz左右。

适应性振动抑制控制对超出此范围的共振频率无效。 

● 适应性振动抑制控制对于有复杂共振特性的机械系统也可能无效。 
  

编码器 

速度控制 参数 
No.PB01 

参数 
No.PB16 

参数 
No.PB23 

机械共振抑制 
滤波器 1 

手动模式 

滤波器 
调谐模式 

机械共振抑制 
滤波器 2 

低通滤波器 

自动设定 

手动设定 

电流指示 

伺服 
电机 

机械

系统

的响

应性 

机械

系统

的响

应性 

陷 

波 

深 

度 

陷 

波 

深 

度 

机械共振点 机械共振点 

频率 

陷波频率 

频率 

频率 

陷波频率 
频率 
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7．特殊调整功能 

 

(2) 参数 

 选择自适应调谐模式(自适应滤波器Ⅱ)(参数No.PB01)的滤波器调谐设置方法。 

パラメータ№PB01

フィルタチューニングモード選択

0 0 0  

设定值 滤波器调谐模式 自动设定的参数 

0 滤波器OFF (注) 

1 滤波器调谐模式 
参数No.PB13 

参数No.PB14 

2 手动模式  

注. 参数No.PB13・PB14固定为初始值。 

 

参数 No.PB01 

滤波器调谐模式选择 
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7．特殊调整功能 

 

(3)自适应调谐步骤 

アダプティブチューニング

運転

目標応答に到達？

一定時間後チューニング自動終了。
(パラメータ№PB01が“0002”また 
は“0000”になる。)

振動または異音が解消するまで応答 
性を下げる。

終了

Yes

No

No

Yes

応答性設定を上げる。

振動または異音発生？

振動または異音が解消？

マシンアナライザを使用してマニュ 
アルでフィルタを設定する。

Yes

No

アダプティブチューニング実行また 
は再実行。(パラメータ№PB01を
“0001”にしてください。)

要因

・機械の限界まで応答性が上がっている。

・機械が複雑で最適フィルタが得られない。

振動または発振が大きい状態でチューニングを実行して
も推定できない場合，一度振動レベルまで応答性設定を

下げてから実行してください。

････････

 

 

自适应调谐 

一定时间后调谐自动结束。 
([Pr. PB01]变为“ 0002”或 

“ 0000”。） 

运行 

到达响应目标？ 

降低响应性直至振动或异常声音消

失。 

提高响应性设定。 

振动或发生异常声音？ 

振动或异常声音消失？ 

使用机械分析器，手动设定滤波器。 

执行或再执行自适应调谐。 

(请将[Pr.PBOl]设定为“0001”。) 

原因 
・响应性己经提高到了机械的极限。 
・机械很复杂不能找到最适合的滤波器。 

在振动或发振较大的状态下，即使执行调谐也无法进行推断

时，将响应性设定降至振动水平后再次执行。 

结束 
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7．特殊调整功能 

 

要点  
 
● “滤波器OFF”会使参数返回到出厂时的初始值。 

● 进行自适应调谐时，在几秒钟内强制施加振动信号，所以振动声音会变大。 

● 进行自适应调谐时，最多10秒内检测出机械共振后生成滤波器。生成滤波器后，

自动转换为手动模式。 

● 自适应调谐是通过当前设定的控制增益生成最合适的滤波器。提高响应性设定后，

在发生振动时，请再次进行自适应调谐。 

● 自适应调谐是通过当前设定的控制增益生成最合适的陷波深度滤波器。要进一步

提高机械共振的滤波保证时，请通过手动模式加深陷波深度。 
 

 

7.3 机械共振抑制滤波器 

(1) 工作原理 

 机械共振抑制滤波器是通过降低特定频率的增益来对机械系统的共振进行抑制的

滤波器功能(陷波滤波器)。可以设定降低增益的频率(陷波频率)与降低增益的深度

和宽度。 

ノッチ広さ

機 
械 
系 
の 
応 
答
性

機械共振点

ノ 
ッ 
チ 
特
性

ノッチ周波数
周波数

周波数

ノッチ深さ

 

 可以利用机械共振抑制滤波器1(参数No.PB13・PB14)和机械共振滤波器2(参数

No.PB15・PB16)来抑制两个共振频率的振动。滤波器调谐模式下，通过执行适应性

调谐，可以自动调整机械共振抑制滤波器。滤波器调谐模式时，一段时间后将切换

到手动模式。手动模式时，利用机械共振抑制滤波器1进行手动设置。 

 

机械

系统

的响

应性 

陷 

波 

深 

度 

机械共振点 

频率 

陷波频率 
频率 

陷波宽度 

陷波深度 
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7．特殊调整功能 

 

機 
械 
系 
の 
応 
答
性

機械共振点

周波数

ノ 
ッ 
チ 
深 
さ

周波数

パラメータ№PB01・PB13・PB14 パラメータ№PB15・PB16

 

(2) 参数 

(a) 机械共振抑制滤波器 1(参数 No.PB13・PB14) 

 设置机械共振抑制滤波器1(参数No.PB13・PB14)的陷波频率・陷波深度和陷

波宽度。 

 在适应性调谐模式(自适应滤波器Ⅱ)(参数No.PB01)下选择“手动模式”时，

机械共振抑制滤波器1的设定生效。 
 

(b) 机械共振抑制滤波器 2(参数 No.PB15・PB16) 

 机械共振抑制滤波器2(参数No.PB15・PB16)的设定方法与机械共振抑制滤波

器1(参数No.PB13・PB14)相同。但是，机械共振抑制滤波器2与自适应调谐模式

（自适应滤波器Ⅱ）（参数No.PB01)的设定值无关，能够设定。 

 

要点  
 
● 机械共振抑制滤波器对伺服系统来说是滞后因素。因此，设定错误的共振频率，

或者过深过广设定陷波特性时，振动可能会变大。 

● 机械共振不明时，可以按从高到低的顺序逐渐抑制频率。振动最小时的抑制频率

就是最优设定值。 

● 陷波深度越深，机械共振抑制的效果越好。但是幅度过大会造成位相滞后，有时

反而会加强振动。 

● 陷波宽度越宽，机械共振抑制的效果越好。但是幅度过大会造成位相滞后，有时

反而会加强振动。 

● 通过使用安装软件（MR Configurator2
TM
）的机械分析器，能够把握机械特性。可

以根据以上得出的结果决定所需的陷波频率和深度。 
 

 

机械

系统

的响

应性 

陷 

波 

深 

度 

机械共振点 

频率 

频率 

参数 No.PB01·PB13·PB14 参数 No.PB15·PB16 
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7.4 高级振动抑制控制 

(1) 工作原理 

 振动抑制控制在用于抑制工件端的振动和支撑架的晃动等负载侧的振动时使用。

调整伺服电机侧的动作，防止机械晃动后进行定位。 

位
置

位
置

制振制御OFF
(通常制御)

モータ端

機械端

t

制振制御ON

モータ端

機械端

t

 

 执行高级振动抑制控制时(振动抑制控制调谐模式参数No.PB02)，能够自动估算机

械末端的振动频率以抑制机械末端的振动。 

 另外在振动抑制控制调整模式时，在一定次数定位运行后进入手动模式。手动模

式下能够利用振动抑制控制振动频率设置(参数No.PB19)和振动抑制控制共振频率

设置(参数No.PB20)进行手动设置。 

 

(2) 参数 

 选择振动抑制控制调谐模式(参数No.PB02)的设定方法。 

パラメータ№PB02

制振制御チューニングモード

0 0 0  

设定值 振动抑制控制调谐模式 自动设定的参数 

0 振动抑制控制OFF (注) 

1 
振动抑制控制调谐模式 

（高级振动抑制控制） 

参数No.PB19 

参数No.PB20 

2 手动模式  

注. 参数No.PB19・PB20固定为初始值。 

 

位

置 

电机端 

位

置 

机械端 

电机端 

机械端 

振动抑制控制 OFF 
（通常控制） 

振动抑制控制 ON 
 

参数 No.PB02 

振动抑制控制调谐模式 
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7．特殊调整功能 

 

要点  

● 自动调谐模式(参数No.PA08)在自动调谐模式2(“0002”)或手动模式 

(“0003”)时有效。 

● 振动抑制控制调谐模式可对应的机械共振频率为1.0Hz～100.0Hz。对于超出此范

围的振动，此功能无效。 

● 变更振动抑制控制相关的参数(参数No.PB02・PB19・PB20・PB33・PB34)时，请先

停止电机再进行变更。否则将导致冲击。 

● 在振动抑制控制调谐执行中的定位运行下，请设定全部振动从减弱到停止为止的

停止时间。 

● 若电机端的残留振动很小，振动抑制控制调谐可能不能正常进行推断。 

● 振动抑制控制调谐可以通过当前设定的控制增益设定最合适的参数。提高响应性

设定时，请对振动抑制控制调谐进行再次设定。 
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7．特殊调整功能 

 

(3) 抑制振动控制调整步骤 

 

 

No 

振动抑制控制调谐 

运行 

达到响应目标? 

执行或再执行自适应调谐。 

(请将[Pr.PBO2]设定为“0001”。) 
 

降低响应性直至工件侧/装置的振动 

消失。 

结束 

Yes 

No 

No 

Yes 

提高响应性设定。 

工件侧·装置的振动大? 

工件侧·装置的 
振动消失。 

使用机械分析器或机械端的振动波

形 

手动设定振动抑制控制。 

原因 

・模型位置增益的响应性己经提高到机械端的振动   
频率(振动抑制控制的极限)  

Yes 

一定次数定位运行后调谐自动结束。 
([Pr. PB02]变为“0002”或 

“0000”) 

运行停止 

再次运行 

·因机械端的振动未传达到伺服电机侧，因此无法 
推断。 
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(4) 抑制振动控制手动模式 

 用机器分析仪或外部测量仪器测量工件端的振动和设备的晃动，并设置振动抑制

控制 振动频率(参数No.PB19)和振动抑制控制 共振频率(参数No.PB20)，通过手动

设置振动抑制控制。 
 

(a)使用基于安装软件（MR Configurator2
TM
）的机器分析仪或外部的测量仪器能够

确认振动峰值的场合 

1Hz

ゲイン特性

位相

－90deg.

100Hz

制振制御 振動周波数
(反共振周波数)

パラメータ№PB19

制振制御 共振周波数
パラメータ№PB20

100Hz以上の共振は
対象外になります。 

(b) 利用监视信号及外部传感器确认振动的场合 

t

モータ端振動
(溜りパルス)

位置指令周波数

t

外部加速度ピック信号など

制振制御 振動周波数

制振制御 共振周波数

同一値を設定してください。

振動周期[Hz] 振動周期[Hz]

 

增益特性 

相位 

振动抑制控制 振动频率 

（反共振频率） 

参数 No.PB19 

振动抑制控制 共振频率 

参数 No.PB20 

100Hz 以上的共振 

不属于测量对象 

电机端振动 

（滞留脉冲） 

位置指令频率 

外部加速度获取信号等 

振动周期[Hz] 振动周期[Hz] 振动抑制控制 振动频率 

振动抑制控制 共振频率 

 
请设定为同一值。 
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7．特殊调整功能 

 

要点  
 
● 机械端的振动没有传到伺服电机端时，即使设定伺服电机端的振动频率也没有效

果。 

● 通过机械分析器和外部的计测器能够确认反共振频率和共振频率的场合，不是设

定相同值，而是分别设定后，抑制振动效果会更好。 

● 若模型控制增益(参数No.PB07)值和振动频率及共振频率的关系为下述场合，则无

抑制振动效果。请降低响应性设定等降低典型控制增益(PG1)后再进行设定。 

π2

1
(1.5×PG1)＞振动频率 

 
 

7.5 低通滤波器 

(1) 工作原理 

 使用滚珠丝杆等时，若提高伺服系统的响应性，有时在高频率段会产生机械共振。

为防止该现象发生，初始值中转矩指令相应的低通滤波器是生效的。该低通滤波器

的过滤频率按以下公式自动调谐。 

 

滤波器频率(rad/s)＝ 10
1＋GD2

VG2
  

 

 如果将参数No.PB23设定为“□□1□”，可以利用参数No.PB18进行手动设定。 

 

(2) 参数 

 设定低通滤波器选择(参数No.PB23)。 

ローパスフィルタ選択

0：自動設定(初期値)

1：マニュアル設定(パラメータ№PB18の設定値)

パラメータ№PB23

0 0 0
 

7.6 增益切换功能 

能够切换增益的功能。能够在伺服电机旋转中和停止中切换增益，也可在运行中使用

输入软元件切换增益。 

 

7.6.1 用途 

该功能在以下情况使用。 

 

(1) 希望增大伺服锁定中的增益，但又要抑制旋转时的驱动噪音而想减小增益时。 

(2) 为缩短停止调整时间希望提高调整时的增益时。 

(3) 由于停止中负载惯量比会发生较大的变化(在台车上装载很大的搬运物体时等)，为

确保伺服系统的稳定性，想要通过上位机的控制指令切换增益时。 

 

 

 

 

 

参数 No.PB23 

低通滤波器选择 

0：自动设定（初始值） 

1：手动设定（参数 No.PB18 的设定值） 
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7.6.2 功能模块图 

通过增益切换选择CDP(参数No.PB26)・增益切换条件CDL(参数No.PB27)基于所选条

件，切换实际回路有效的控制增益PG2・VG2・VIC以及GD2。 

指令パルス周波数 ＋
－

溜りパルス

モデル速度

コントローラの
制御指令

比較器

切換え

CDP
パラメータ№PB26

GD2
パラメータ№PB06

＋
－

＋
－

GD2B
パラメータ№PB29

有効な
GD2値

PG2
パラメータ№PB08

PG2B

パラメータ№PB30

有効な
PG2値

VG2
パラメータ№PB09

VG2B
パラメータ№PB31

有効な
VG2値

VIC
パラメータ№PB10

VICB

パラメータ№PB32

有効な
VIC値

CDL
パラメータ№PB27

VRF1
パラメータ№PB19

VRF1B
パラメータ№PB33

有効な
VRF1値

VRF2
パラメータ№PB20

VRF2B

パラメータ№PB34

有効な
VRF2値

 

上位机的 

控制指令 

CDP 
参数 No.PB26 

指令脉冲频率 

滞留频率 

模型速度 

切换 

CDL 
参数 No.PB27 

比较器 

GD2 
参数 No.PB06 

GD2B 
参数 No.PB29 

PG2B 
参数 No.PB30 

PG2 
参数 No.PB08 

VRF1B 
参数 No.PB33 

VG2 
参数 No.PB09 

VRF1 
参数 No.PB19 

VG2B 
参数 No.PB31 

VIC 
参数 No.PB10 

VICB 
参数 No.PB32 

VRF2 
参数 No.PB20 

VRF2B 
参数 No.PB34 

有效的 
GD2 值 

有效的 
PG2 值 

有效的 
VG2 值 

有效的 
VIC 值 

有效的 
VRF1 值 

有效的 
VRF2 值 
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7.6.3 参数 

使用增益切换功能时，调整模式应将参数No.PA08(自动调谐)设置为“□□□3”，并

将增益调整模式设定为手动模式。在自动调谐模式下不能使用增益切换功能。 
 

参数No. 简称 名称 单位 内容 

PB06 GD2 针对伺服电机的负载转动惯量比 倍 切换前的控制参数 

PB07 PG1 模型控制增益 rad/s 通过模型的位置和速度增益对指令的响应进行设置。通常有效。 

PB08 PG2 位置控制增益 rad/s  

PB09 VG2 速度控制增益 rad/s  

PB10 VIC 速度积分补偿 ms  

PB29 GD2B 增益切换 对于伺服电机的负载转

动惯量比 

倍 设定对切换后的伺服电机的负载转动惯量比。 

PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 rad/s 设定切换后的位置控制增益。 

PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 rad/s 设定切换后的速度控制增益。 

PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 ms 设定切换后的速度积分补偿时间常数。 

PB26 CDP 增益切换选择  选择增益切换条件。 

PB27 CDL 增益切换条件 kpps 

pulse 

r/min 

设定切换条件的值。 

PB28 CDT 增益切换时间常数 ms 能够设定切换时的与增益变化相对应的滤波器时间常数。 

PB33 VRF1B 增益切换 抑制振动控制 

振动频率设定 

Hz 设定切换后的振动频率。 

PB34 VRF2B 增益切换 抑制振动控制 

共振频率设定 

Hz 设定切换后的共振频率。 

 

(1) 参数 No.PB06～PB10 

 这些参数和通常情况下进行的手动调整一致。进行增益切换时，能够变更对伺服

电机的负载转动惯量比・位置控制增益・速度控制增益以及速度累积补偿的值。 

 

(2) 增益切换 对于伺服电机的负载转动惯量比(参数 No.PB29) 

 设定对于切换后的伺服电机的负载转动惯量比。如果负载转动惯量比没有变化，

设定为与伺服电机的负载转动惯量比(参数No.PB06)相同的值。 

 

(3) 增益切换  位置控制增益(参数 No.PB30)，增益切换  速度控制增益(参数 

No.PB31)，增益切换  速度积分补偿(参数 No.PB32) 

   设定增益切换后的位置控制增益・速度控制增益・速度积分补偿。 
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(4) 增益切换选择(参数 No.PB26) 

 设定增益切换的条件。用第1位以及第2位选择切换的条件。第1位设定为“1”的

场合，可以通过上位机的控制指令进行切换。 

ゲイン切換え選択
次の条件で，パラメータ№PB29～PB34の設定値に基づいて，ゲインが 
切り換わります。
0：無効
1：コントローラからの制御指令
2：指令周波数(パラメータ№PB27の設定値)
3：溜りパルス(パラメータ№PB27の設定値)
4：サーボモータ回転速度(パラメータ№PB27の設定値)

0 0

ゲイン切換え条件
0：コントローラからの制御指令がONで有効
   パラメータ№PB27で設定した値以上で有効
1：コントローラからの制御指令がOFFで有効
   パラメータ№PB27で設定した値以下で有効

 

(5) 增益切换条件(参数 No.PB27) 

 在增益切换选择(参数No. PB26)中选择“指令频率”、“滞留脉冲”或“伺服电

机速度”时，设定能够切换增益的水平。 

 设定单位如下。 
 

增益切换条件 单位 

指令频率 kpps 

滞留脉冲 pulse 

伺服电机旋转速度 r/min 

 

(6) 增益切换时间常数(参数 No.PB28) 

 在增益切换时，能够设定与各增益相对应的一阶滞后滤波器。在增益切换时的增

益差值很大时，用于缓和对设变的冲击等。 

 

(7) 增益切换抑制振动控制 

 增益切换抑制振动控制只能通过上位机的控制指令进行使用。 

 

上位侧 

上位侧 

上位侧 

增益切换选择 
如下条件下，基于参数 No.PB29~PB34 的设定值切换增益。 
0：无效 
1：来自上位机的控制指令 
2：指令频率（参数 No.PB27 的设定值） 
3：滞留脉冲（参数 No.PB27 的设定值） 
4：伺服电机旋转速度（参数 No.PB27 的设定值） 

增益切换条件 
0：来自上位机的控制指令 ON 时有效 
   超过参数 No.PB27 的设定值时生效 
1：来自上位机的控制指令 OFF 时有效 
   低于参数 No.PB27 的设定值时生效 
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7.6.4  增益切换步骤 

举设定例进行说明。 

 

(1) 选择通过外部输入信号(CDP)进行切换时 

(a) 设定 
 

参数No. 简称 名称 设定值 单位 

PB06 GD2 针对伺服电机的负载转动惯量比 4.0 倍 

PB07 PG1 模型控制增益 100 rad/s 

PB08 PG2 位置控制增益 120 rad/s 

PB09 VG2 速度控制增益 3000 rad/s 

PB10 VIC 速度积分补偿 20 ms 

PB19 VRF1 抑制振动控制振动频率 50 Hz 

PB20 VRF2 抑制振动控制共振频率 50 Hz 

PB29 GD2B 增益切换 对于伺服电机的负载

转动惯量比 

10.0 倍 

PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 84 rad/s 

PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 4000 rad/s 

PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 50 ms 

PB26 CDP 增益切换选择 0001 

(通过上位机的控制指令进行

切换。) 

 

PB28 CDT 增益切换时间常数 100 ms 

PB33 VRF1B 增益切换 抑制振动控制 

振动频率设定 

60 Hz 

PB34 VRF2B 增益切换 抑制振动控制 

共振频率设定 

60 Hz 

 

(b) 切换时的时序图表 

ONコントローラからの
制御指令

OFF OFF

切換え後ゲイン

切換え前ゲイン
各ゲインの変化

CDT＝100ms

63.4％

 

模型控制增益   100   

针对伺服电机的负载转动惯量比 4.0 → 10.0 → 4.0 

位置控制增益 120 → 84 → 120 

速度控制增益 3000 → 4000 → 3000 

速度积分补偿 20 → 50 → 20 

抑制振动控制振动频率 50 → 60 → 50 

抑制振动控制共振频率 50 → 60 → 50 

 

上位侧 上位机发出 

的控制指令 

各增益的变化 
切换前增益 

切换后增益 
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(2) 通过滞留脉冲选择切换时 

 此时，增益切换振动抑制控制不能使用。 
 

(a) 设定 
 

参数No. 简称 名称 设定值 单位 

PB06 GD2 针对伺服电机的负载转动惯量比 4.0 倍 

PB07 PG1 模型控制增益 100 rad/s 

PB08 PG2 位置控制增益 120 rad/s 

PB09 VG2 速度控制增益 3000 rad/s 

PB10 VIC 速度积分补偿 20 ms 

PB29 GD2B 增益切换 对于伺服电机的负载

转动惯量比 

10.0 倍 

PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 84 rad/s 

PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 4000 rad/s 

PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 50 ms 

PB26 CDP 增益切换选择 0003 

(通过滞留脉冲切换) 

 

PB27 CDL 增益切换条件 50 pulse 

PB28 CDT 增益切换时间常数 100 ms 

 

(B) 切换时的时序图表 

切換え後ゲイン

切換え前ゲイン
各ゲインの変化

CDT＝100ms

63.4％

溜りパルス[pulse]
＋CDL

－CDL
0

指令パルス 溜りパルス

 

模型控制增益    100     

针对伺服电机的负载转动惯量比 4.0 → 10.0  → 4.0 → 10.0 

位置控制增益 120 → 84  → 120 → 84 

速度控制增益 3000 → 4000  → 3000 → 4000 

速度积分补偿 20 → 50  → 20 → 50 

 

各增益的变化 
切换前增益 

切换后增益 

滞留脉冲[pulse] 

指令脉冲 滞留脉冲 
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7.7 振动抑制控制滤波器 2 

要点  
 
● 通过使用高级振动抑制控制和振动抑制控制滤波器，能够抑制2个频率的机械端振

动。 

● 振动抑制控制滤波器2可以对应的机械振动频率是4.5~2250Hz为止的特定频率。在

该范围内请设定与机械振动频率相接近的频率。 

● 振动抑制控制滤波器2的参数(参数No.PB45)即使在定位运行中变更，设定值也不

会反应。设置值将在伺服电机停止(伺服锁定后)大约150ms之后才能反映出来。 
 

 

(1) 工作原理 

 振动抑制控制滤波器2是通过降低包含在位置指令中的特定频率的增益，能够抑制

工件端的振动和支撑架晃动等机械端振动的滤波器功能（陷波滤波器）。能够设定

增益的降低频率和降低深度。 

位
置

制振制御フィルタ2無効

機械端
t

   
位
置

制振制御フィルタ2有効

機械端
t

 

 

位 

置 

位 

置 

机械端 机械端 

振动抑制控制滤波器 2 无效 振动抑制控制滤波器 2 有效 
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(2) 参数 

 参数No.PB45（振动抑制控制滤波器2）按如下所示设定。振动抑制控制滤波器2

的设定频率要设定为接近机械端振动频率[Hz]的值。 

制振制御フィルタ2設定周波数

設定値
周波数
[Hz]

00

01

02

03

0

設定値
周波数
[Hz]

設定値
周波数
[Hz]

04

05

06

07

08

09

0A

0B

0C

0D

0E

0F

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

1A

1B

1C

1D

1E

1F

20

21

22

23

24

25

26

27

28

29

2A

2B

2C

2D

2E

2F

30

31

32

33

34

35

36

37

38

39

3A

3B

3C

3D

3E

3F

40

41

42

43

44

45

46

47

48

49

4A

4B

4C

4D

4E

4F

50

51

52

53

54

55

56

57

58

59

5A

5B

5C

5D

5E

5F

無効

2250

1125

750

562

450

375

321

281

250

225

204

187

173

160

150

140

132

125

118

112

107

102

97

93

90

86

83

80

77

75

72

70

66

62

59

56

53

51

48

46

45

43

41

40

38

37

36

35.2

33.1

31.3

29.6

28.1

26.8

25.6

24.5

23.4

22.5

21.6

20.8

20.1

19.4

18.8

18.2

17.6

16.5

15.6

14.8

14.1

13.4

12.8

12.2

11.7

11.3

10.8

10.4

10.0

9.7

9.4

9.1

8.8

8.3

7.8

7.4

7.0

6.7

6.4

6.1

5.9

5.6

5.4

5.2

5.0

4.9

4.7

4.5

ノッチ深さ

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

A

B

C

D

E

F

－40.0dB

設定値 深さ

－24.1dB

－18.1dB

－14.5dB

－12.0dB

－10.1dB

－8.5dB

－7.2dB

－6.0dB

－5.0dB

－4.1dB

－3.3dB

－2.5dB

－1.8dB

－1.2dB

－0.6dB

パラメータ№PB45

 

 

参数 No.PB45 

陷波深度 振动抑制控制滤波器 2 设定频率 

设定值 深度 
设定值 设定值 设定值 

频率 频率 频率 

无效 
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第 8章 故障一览表 

要点  
 
● 发生报警的同时，请关闭伺服，切断主回路电源。 

 

发生报警·警告时，请参考8.1~8.3章节，发生无报警·警告的故障时，请参考8.4章

节，排除原因。 

 

8.1 报警・警告一览表 

运转过程中发生异常时，显示报警或警告。发生报警・警告的场合，请根据8.2，8.3

章节进行适当处理。如果发生报警，ALM关闭。 

排除报警原因后，可以通过报警解除栏中有○记号的任意方法解除。排除故障发生原

因后自动解除警告。 
  

 

  报警解除   显示 名称 

显示 名称 电源 
OFF→ON 

报警 
复位 

CPU 
复位 

 警 92 电池断线警告 

   告 96 原点设定错误警告 

报
警 

10 电压不足 ○ ○ ○   9F 电池报警 

12 存储器异常1(RAM) ○     E0 再生电流过大警告 

13 时钟异常 ○     E1 超负载警告1 

15 存储器异常2(EEP-ROM) ○     E3 绝对位置计数警告 

 16 编码器异常1(电源接通时) ○     E4 参数警告 

 17 基板异常 ○     E6 伺服强制停止警告 

 19 存储器异常3(Flash-ROM) ○     E7 伺服系统控制器紧急停止警告 

 1A 电机组合异常 ○     E8 冷却风扇转速低下警告 

 20 编码器异常2（运行时间中） ○     E9 主回路OFF警告 

 21 编码器异常3（运行时间中） ○     EC 超负载警告2 

 24 主回路异常 ○ ○ ○   ED 超输出功率警告 

 25 绝对位置丢失 ○       

 30 再生异常 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 31 过速度 ○ ○ ○     

 32 过电流 ○       

 33 过电压 ○ ○ ○     

 34 收信异常1 ○ (注2)○ ○     

 35 指令频率异常 ○ ○ ○     

 36 收信异常2 ○ ○ ○     

 37 参数异常 ○       

 3D 驱动器之间通信用参数设定异常 ○  ○     

 45 主回路元件过热 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 46 伺服电机过热 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 47 冷却扇异常 ○       

 50 超负载1 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 51 超负载2 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 52 误差过大 ○ ○ ○     

 82 主/子局运行异常1 ○ (注2)○ ○     

 8A USB通信超时异常 ○ ○ ○     

 8E USB通信异常 ○ ○ ○     

 888 看门狗 ○       

注 1. 排除发生原因后，请冷却30分钟再使用。 

  2. 根据伺服系统控制器的通信状态，有时无法排除报警要因。 
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8.2 报警处理方法 

注意 

 
● 发生报警时请先消除报警起因，确保安全之后，再解除报警，重新运行。否则

会造成人员受伤。 

● 绝对位置消失(25)的场合，请务必重新进行原点设定。否则可能会发生非预期

的动作。 

● 发生报警的同时，请关闭伺服，切断主回路电源。 
 

 

要点  
 
● 发生下述报警时，请不要解除报警及启动设备。否则会造成驱动器・伺服电机故

障。排除故障原因的同时，请冷却30分后再运行。另外，为了保护主回路元件，

这些报警发生后即使超过规程时间，通过伺服系统控制器也无法解除。此规程时

间是驱动器判断到发生报警为止的负载变化状况自动算出的。 

   · 再生异常(30)         ・主回路元件过热(45) 

   · 伺服电机过热(46)  ・超负载1(50) 

   · 超负载2(51) 

● 通过电源OFF→ON，或者伺服系统控制器的报警复位指令·CPU复位指令可以解除

报警。详细请参考8.1章节。 
 

 

一旦发生报警，故障(ALM)关闭，动态制动作动，伺服电机停止。此时显示部显示报警

No.。 

请根据本章节排除报警原因。使用安装软件（MR Configurator2
TM
）可参考发生原因。

报警详细信息通过安装软件（MR Configurator2
TM
）的报警履历能够确认。 

 



 

8 -  4 

 

8．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 
(注2) 
报警 

详细信息 

10 电压不足 电源电压降低。 1. 电源电压低。 

＜调查方法＞ 

请确认电源电压在如下电压值以上。 

LECSS2-□：AC160V 

LECSS1-□：AC83V 

请修正电源。 2 

   2. 因电源容量不足，启动时等电源电压降低。 

＜调查方法＞ 

请确认母线电压在如下电压值以上。 

LECSS2-□：DC200V 

LECSS1-□：DC158V 

  

   3. 母线电压降到下述电压以下。 

LECSS2-□：DC200V 

LECSS1-□：DC158V 

  

   4. 60ms以上的控制回路电源瞬间停电。  1 

   5. 驱动器内的零部件故障。 

＜调查方法＞ 

1. 拆卸除控制回路电源以外的所有电缆，

打开电源此报警仍然发生。 

2. 请确认母线电压在如下电压值以上。 

LECSS2-□：DC200V 

LECSS1-□：DC158V 

请更换驱动器。  

   6. 电源电压偏移。 

  电源阻抗高的场合，电源再生时的电流可

能会使电源电压偏移，造成电压不足等。 

1. 请将参数No.PC20设定为

“0001”。 

2. 请修正电源。 

 

12 存储器异常1 

(RAM) 

RAM存储器异常 1. 驱动器内的零部件故障。 

＜调查方法＞ 

拆卸除控制回路电源以外的所有电缆，打开

电源此报警仍然发生。 

请更换驱动器。  

13 时钟异常 印刷电路板异常。   

  伺服系统控制器送信的

时钟异常。 

2. 伺服系统控制器的故障。 

＜调查方法＞ 

通过多CPU系统使用伺服系统控制器的场

合，发生此报警。 

请更换伺服系统控制器。  

15 存储器异常2 

(EEP-ROM) 

EEP-ROM异常 1. 驱动器内的零部件故障。 

＜调查方法＞ 

拆卸除控制回路电源以外的所有电缆，打开

电源此报警仍然发生。 

请更换驱动器。  

   2. EEP-ROM写入次数超过10万次。  
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显示 名称 内容 发生要因 对策 
(注2) 
报警 

详细信息 

16 编码器异常1 

(接通电源时) 

编码器和驱动器的通信

异常。 

1. 编码器接口(CN2)脱落。 请正确连接。 44 

 2. 通过参数设定的编码器电缆种类(2线式，4

线式)选择错误。 

请正确设定参数No.PC04的第

4位。 

 

   3. 编码器电缆不良。 

(断线或短路。) 

请更换或修理电缆。  

   4. 编码器故障。 请更换伺服电机。  

   5. 连接了除LECSS□-□系列以外的伺服电机。 请确认驱动器和伺服电机的

组合。 

63 

   6. 由于外部干扰发生通信异常。 

＜调查方法＞ 

1. 确认编码器电缆和动力电缆是否并行未

混触。 

2. 确认不受周围的电磁阀和电磁接触器、

继电器的信号干扰。 

3. 确认驱动器和伺服电机的接地。 

4. 确认环境中不会发生静电。 

5. 确认编码器的屏蔽处理。 

请实施接地和抗干扰信号的

对策。 

 

17 基板异常 CPU・部品异常 驱动器内的零部件故障。 

＜调查方法＞ 

拆卸除控制回路电源以外的所有电缆，打开

电源此报警仍然发生。 

请更换驱动器。  

19 存储器异常3 

(Flash-ROM) 

ROM存储库异常   

1A 电机组合异常 驱动器和伺服电机的组

合错误。 

驱动器和伺服电机的组合被错误连接。 请确认驱动器和伺服电机的

组合。 
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8．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 
(注2) 
报警 

详细信息 

20 编码器异常2 

(运行时间中) 

编码器和驱动器的通信

异常。 

1. 编码器电缆脱落。 

＜调查方法＞ 

请确认编码器的连接。 

驱动器接口（CN2）和伺服电

机编码器的接口要正确连接。 

47 

   2. 编码器电缆不良。 

＜调查方法＞ 

确认编码器电缆的断线或短路。 

请更换或修理电缆。  

   3. 通过编码器检测因振动造成的过大加速度。 

＜调查方法＞ 

确认伺服电机未发生振动和异常声音等。 

1. 请降低位置控制增益。 

2. 请减弱自动调谐的响应性

设定。 

8 

   4. 编码器故障。 请更换伺服电机。  

   5. 由于外部干扰发生通信异常。 

＜调查方法＞ 

1. 确认编码器电缆和动力电缆是否并行未

混触。 

2. 确认不受周围的电磁阀和电磁接触器、

继电器的噪声干扰。 

3. 确认驱动器和伺服电机的接地。 

4. 确认环境中不会发生静电。 

5. 确认编码器的屏蔽处理。 

请实施接地和抗干扰信号对

策。 

21 编码器异常3 

(运行时间中) 

编码器异常。 编码器检出回路部异常。 请更换伺服电机。  
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8．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 
(注2) 
报警 

详细信息 

24 主回路异常 伺服电机动力线(U・V・

W)接地。 

1. 电源输入线和伺服电机动力线接触。（通

过主回路端子台(TE1)，电源输入线和伺服

电机动力线接触。） 

请修正配线。  

   2. 伺服电机动力电缆接地或短路。 

（由于电缆外皮劣化导致接地或短路） 

请修理电缆。 

   3. 驱动器故障。 

＜调查方法＞ 

即使拆卸伺服电机动力线(U・V・W)也会发

生此报警。 

请更换驱动器。 

   4. 伺服电机的故障。 

＜调查方法＞ 

在通过伺服电机侧端子拆下伺服电机动力

线(U・V・W)的状态下打开电源，此报警不

发生。 

请更换伺服电机。 

   5. 外带动态制动的故障。 

＜调查方法＞ 

在通过动态制动侧端子拆下伺服电机动力

线(U・V・W)的状态下打开电源，此报警不

发生。 

1. 请确认参数和动态制动。 

2. 请更换外带动态制动。 

   6. 外部干扰信号造成过电流检出回路误动作。 

＜调查方法＞ 

1. 确认不受周围的电磁阀和电磁接触器、

继电器的噪声干扰。 

2. 确认驱动器和伺服电机的接地。 

请实施接地和抗干扰信号对

策。 

25 绝对位置丢失 绝对位置数据消失。 1. 编码器内的电压降低。 

（卸下电池。） 

发生报警的状态下，请放置

2～3分钟后切断电源，再重新

接入。请务必重新进行原点设

定。 

 

   2. 电池电压降低。 请更换电池，务必重新进行原

点设定。    3. 电池连接器的接触不良或电池不良。 

   4. 编码器电缆不良。 请更换或修理编码器电缆。 

   5. 编码器故障。 请更换伺服电机。 

  通过绝对位置检出系统，

初期接入电源。 

6. 无法设定原点。 发生报警的状态下，请放置

2～3分钟后切断电源，再重新

接入。请务必重新进行原点设

定。 
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8．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 
(注2) 
报警 

详细信息 

30 再生异常 超出内置再生电阻或再

生选件的容许再生电量。 

1. 参数No.PA02设定错误。 请正确设定。 1 

  2. 高频率运转或连续再生运转导致超出再生

选件的容许再生电量。 

＜调查方法＞ 

通过安装软件（MR Configurator2
TM
）调整

再生负载率。 

1. 请降低定位频率。 

2. 请将再生选件变更为容量

较大的产品。 

3. 请减小负载。 

 

   3. 母线电压异常。 

200V级及100V级：DC400V以上 

400V级：DC800V以上 

请修正电源。  

   4. 没有连接内置再生电阻或再生选件。 请正确连接。 4 

   5. 内置再生电阻或再生选件不良。 请更换驱动器或再生选件。  

  再生晶体管异常 6. 驱动器故障。（再生晶体管故障。） 

＜调查方法＞ 

1. 再生选项异常过热。 

2. 拆下内置再生电阻或再生选项也会发生

此报警。 

请更换驱动器。  

   7. 驱动器故障。（再生回路的故障） 请更换驱动器。 2 

31 过速度 旋转速度超出瞬时允许

旋转速度。 

1. 因加减速时间常数较小使超程增大。 请增大加减速时间常数。  

   2. 因伺服系统不安定导致超程。 1. 请对伺服增益设定适当的

值。 

2. 不能通过伺服增益设定的

场合，请按下述方法处理。 

① 请减小负载转动惯量。 

② 请修正加减速时间常

数。 

   3. 电子齿轮比率大。 

（通过伺服系统控制器设定） 

请正确设定。 

   4. 编码器故障。 请更换伺服电机。 
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8．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 
(注2) 
报警 

详细信息 

32 过电流 流过的电流超出驱动器

容许电流。 

1. 伺服电机动力电缆接地或短路。 

（由于电缆外皮劣化导致接地或短路） 

＜调查方法＞ 

在通过伺服电机侧端子拆下伺服电机动力

线(U・V・W)的状态下打开电源，发生此报

警。 

请修理电缆。  

   2. 外带动态制动的故障。 

＜调查方法＞ 

在动态制动的端子侧拆下伺服电机动力线

(U・V・W)的状态下打开电源，此报警不发

生。 

1. 请确认参数和动态制动。 

2. 请更换外带动态制动。 

   3. 驱动器故障。 

＜调查方法＞ 

在拆下伺服电机动力线(U・V・W)的状态下

打开电源，发生此报警。 

请更换驱动器。 

   4. 伺服电机的故障。 

＜调查方法＞ 

在伺服电机的端子侧拆下伺服电机动力线

(U・V・W)的状态下打开电源，此报警不发

生。 

请更换伺服电机。 

   5. 外部干扰信号造成过电流检出回路误动作。 

＜调查方法＞ 

1. 确认不受周围的电磁阀和电磁接触器、

继电器的噪声干扰。 

2. 确认驱动器和伺服电机的接地。 

请实施接地和抗干扰信号对

策。 

   6. 编码器故障。 请更换伺服电机。 2 
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8．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 
(注2) 
报警 

详细信息 

33 过电压 母线电压超出以下电压

值。 

LECSS□-□：DC400V 

 

1. 不使用再生选件。 请使用再生选件。  

  2. 使用再生选件，但参数No.PA02的设定为

“□□00(不使用)”。 

请正确设定。 

   3. 内置再生电阻或再生选件的导线断线或脱

落。 

1. 请更换导线。 

2. 请正确连接。 

   4. 内置再生电阻或再生选件断线。 1. 内置再生电阻的场合，请

更换驱动器。 

2. 再生选件的场合，请更换

再生选件。 

   5. 内置再生电阻或再生选件的容量不足。 请增加再生选件或扩大内置

再生电阻容量。 

   7. 是主回路电源线(L1・L2・L3)的阻抗大，且

伺服电机动力线(U・V・W)的漏电流大的

系统。 

请使用再生选件。 

（再生电阻未搭载品） 

   8. 伺服电机动力线(U・V・W)接地。 请修正配线。 

   9. 电源电压高。 请修正电源。 

   10. 驱动器故障。（再生晶体管故障。） 请更换驱动器。 

34 收信异常1 SSCNETⅢ通信异常。 

(约3.5ms内连续的通信

异常) 

1. SSCNETⅢ电缆脱落。 请先关闭驱动器控制回路电

源再连接。 

1 

   2. SSCNETⅢ电缆前端的端面附着污垢。 请擦拭端面的污垢。(参考3.9

节) 

 

   3. SSCNETⅢ电缆磨损或折断。 请更换电缆。  

   4. 驱动器内混入干扰。 请实施抗干扰信号对策。 4，7 

   5. 由 于 SSCNETⅢ 电 缆 使 用 不 恰 当 造 成

SSCNETⅢ电缆破损。 

请更换电缆。关于电缆的使用

请参考2.4章节和3.9章节。 

 

   6. 由于SSCNETⅢ电缆上附着塑料胶带或有迁

移性的可塑剂使光学特性劣化。 

除掉塑料胶带或者有迁移性

的可塑剂渗入的电线外皮等，

更换电缆。 

 

   7. 与发生报警的驱动器相邻的和上位机连接

的驱动器的SSCNETⅢ通信回路故障了。 

请更换与发生报警的驱动器

相邻的和上位机连接的驱动

器。 

4 
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8．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 
(注2) 
报警 

详细信息 

35 指令频率异常 输入的指令频率过高。 1. 发出了超过伺服电机最大转速的指令。 请修正运行程序。  

   2. 伺服系统控制器的故障。 请更换伺服系统控制器。 

   3. 驱动器内混入干扰。 请实施输入输出信号的抗干

扰对策。 

   4. 伺服系统控制器内混入了干扰。 请在伺服系统控制器侧实施

抗干扰对策。 

36 收信异常2 SSCNETⅢ通信异常。 

(约70ms内间断的通信异

常) 

1. SSCNETⅢ电缆脱落。 请先关闭驱动器控制回路电

源再连接。 

 

   2. SSCNETⅢ电缆前端的端面附着污垢。 请擦拭端面的污垢。(参考3.9

节) 

   3. SSCNETⅢ电缆磨损或折断。 请更换电缆。 

   4. 驱动器内混入干扰。 请实施抗干扰信号对策。 

   5. 由 于 SSCNETⅢ 电 缆 使 用 不 恰 当 造 成

SSCNETⅢ电缆破损。 

请更换电缆。关于电缆的使用

请参考2.4章节和3.9章节。 

   6. 由于SSCNETⅢ电缆上附着塑料胶带或有迁

移性的可塑剂使光学特性劣化。 

除掉塑料胶带或者有迁移性

的可塑剂渗入的电线外皮等，

更换电缆。 

37 参数异常 参数设定值异常。 1. 有超过伺服系统控制器设定范围的参数。 请修正参数值到设定范围内。 

通过MR Configulator2
TM
能够

确认误设定的参数编号。 

1 

   2. 通过参数No.PA02选择了与使用的驱动器不

能组合的再生选件。 

请正确设定参数No.PA02。 2 

   3. 由于参数的写入等，使EEP-ROM的写入次数

超过10万次。 

请更换驱动器。 1，2 

   4. 根据驱动器故障改写参数设定值。 请更换驱动器。  

3D 驱动器之间通

信用参数设定

异常 

用于控制驱动器间通信

的参数设定有异常。 

通过主驱动器的参数设定功能设定的驱动器

间通信的送信数据选择不正确。（此时，接收

数据的子驱动器检测到报警） 

请正确设定发生报警的子驱

动器对应的主驱动器的参数

No.PD16，PD17。 
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8．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 
(注2) 
报警 

详细信息 

45 主回路元件过

热 

主回路异常过热。 1. 驱动器环境温度超过55℃。 请将环境温度改善为0～

55℃。 

 

   2. 超出紧密安装的规格使用。 请在规格范围内使用。(参考

2.1节) 

   3. 过负载状态下反复开关电源。 请修正运行方法。 

   4. 冷却风扇和冷却散热片孔眼堵塞。 请清洗冷却风扇和冷却散热

片。 

   5. 驱动器异常。（电源刚接通后发生异常的

场合） 

请更换驱动器。 

46 伺服电机过热 伺服电机温度上升，热传

感器作动。 

1. 伺服电机的环境温度超过40℃。 请将环境温度改善为0～

40℃。 

   2. 伺服电机处于过负载状态。 1. 请减小负载。 

2. 请修正运行参数。 

3. 请选用输出较大的伺服电

机。 

   3. 编码器的热传感器故障。 请更换伺服电机。 

47 冷却扇异常 驱动器冷却扇停止旋转。

还有，冷却扇的旋转速度

处于报警级别以下。 

1. 冷却扇的寿命。(参考2.6节) 请更换驱动器的冷却扇。 

   2. 冷却扇夹杂异物停止旋转。 请去除异物。 

   3. 驱动器故障。 请更换驱动器。 
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8．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 
(注2) 
报警 

详细信息 

50 超负载1 超出驱动器的过负载保

护特性。 

1. 超出驱动器的连续输出电流。 1. 请减小负载。 

2. 请修正运行参数。 

3. 请确认解锁。 

4. 请确认机械的摩擦。 

5. 请选用输出较大的驱动器

和伺服电机。 

1 

   2. 发生过负载2(51)后，开关电源解除报警后，

反复过负载运行。 

1. 请减小负载。 

2. 请修正运行参数。 

3. 请选用输出较大的伺服电

机。 

1 

   3. 由于伺服不稳定引起振荡和共振。 1. 请反复加减速，进行自动

调谐。 

2. 请变更自动调谐的响应性

设定。 

3. 请关闭自动调谐，手动调

整增益。 

4. 请确认与伺服电机轴的联

轴器是否松动。 

1，2 

   4. 编码器故障。 

＜调查方法＞ 

伺服OFF状态下使伺服电机回转时，反馈脉

冲累积对于轴回转角的比例不变化，所以过

程中数据会跳动，或返回。 

请更换伺服电机。  
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8．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 
(注2) 
报警 

详细信息 

51 超负载2 机械碰撞等使最大输出

电流在数秒内连续流过。 

1. 驱动器故障。 

＜调查方法＞ 

从机械侧切断伺服电机，通过伺服电机单体

进行运行确认，不发生此报警。（确认增益

恢复初始值。） 

请更换驱动器。  

   2. 由于伺服不稳定引起振荡和共振。 1. 请反复加减速，进行自动

调谐。 

2. 请变更自动调谐的响应性

设定。 

3. 请关闭自动调谐，手动调

整增益。 

4. 请确认与伺服电机轴的联

轴器是否松动。 

   3. 碰撞了设备。 1. 请修正运行参数。 

2. 请设置限位开关。 

3. 请确认解锁。 

   4. 伺服电机连接错误。 

驱动器的输出端子U・V・W没有和伺服电机

的输入端子U・V・W准确连接。 

请正确连接。 

   5. 编码器故障。 

＜调查方法＞ 

伺服OFF状态下使伺服电机回转时，反馈脉

冲累积对于轴回转角的比例不变化。或者，

存在停止时的1转内位置偏移等的误差。 

请更换伺服电机。 

   6. 动力电缆断线。 请修理电缆。 

   7. 伺服电机的故障。 请更换伺服电机。 
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8．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 
(注2) 
报警 

详细信息 

52 误差过大 模型位置和实际伺服电

机位置的偏差超过3转。

(参考1.2章节 功能模块

图) 

1. 加减速时间常数较小。 请增大加减速时间常数。 4 

  2. 转矩限制值（通过伺服系统驱动器设定）

小。 

请上调转矩限制值。  

   3. 电源电压降低导致转矩不足，所以无法启

动。 

1. 请修正电源设备容量。 

2. 请选用输出较大的伺服电

机。 

 

   4. 位置控制增益(参数No.PB08)的值较小。 请调整增大设定值以确保适

当作动。 

 

   5. 外力使伺服电机转轴旋转。 1. 限制转矩的场合，请增大

限制值。 

2. 请减小负载。 

3. 请选用输出较大的伺服电

机。 

 

   6. 碰撞了设备。 1. 请修正运行参数。 

2. 请设置限位开关。 

 

   7. 编码器故障。 请更换伺服电机。  

   8. 伺服电机连接错误。驱动器的输出端子U・

V・W没有和伺服电机的输入端子U・V・W

准确连接。 

请正确连接。  

   9. 动力电缆断线。 请修理电缆。  

   10. 输入了将转矩限制设定为“0”的指令。 请将转矩限制设定为正确值。 8 

82 主/子运行异

常1 

检测出上位机和驱动器

之间的通信异常。 

检测出驱动器间通信的

数据异常。 

（子驱动器在伺服ON时

检测报警） 

1. SSCNETⅢ电缆脱落。 请先关闭驱动器控制回路电

源再连接。 

 

  2. SSCNETⅢ电缆前端的端面附着污垢。 请擦拭端面的污垢。(参考3.9

节) 

  3. SSCNETⅢ电缆磨损或折断。 请更换电缆。 

  4. 驱动器内混入干扰。 请实施抗干扰信号对策。 

  5. 由 于 SSCNETⅢ 电 缆 使 用 不 恰 当 造 成

SSCNETⅢ电缆破损。 

请更换电缆。关于电缆的使用

请参考2.4章节和3.9章节。 

   6. 由于SSCNETⅢ电缆上附着塑料胶带或有迁

移性的可塑剂使光学特性劣化。 

除掉塑料胶带或者有迁移性

的可塑剂渗入的电线外皮等，

更换电缆。 

8A USB串行通信

超时异常 

USB通信超出规定时间，

中断了。 

USB电缆发生断线。 请更换USB电缆。  
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显示 名称 内容 发生要因 对策 
(注2) 
报警 

详细信息 

8E USB通信异常 发生驱动器与通信设备

(电脑等)间的USB通信不

良。 

1. USB电缆不良 

(断线或短路。) 

请更换或修理USB电缆。 1，2 

  2. 通信设备(电脑等)的设定异常。 请确认通信设备（电脑等）的

通信设定。 

 

(注1) 

888 

看门狗 CPU・部品异常 1. 驱动器内的零部件故障。 

＜调查方法＞ 

拆卸除控制回路电源以外的所有电缆，打开

电源，此报警仍然发生。 

请更换驱动器。  

   2. 由于外部干扰使驱动器内的CPU发生误动

作。 

1. 确认不受周围的电磁阀和

电磁接触器、继电器的干

扰信号。 

2. 确认驱动器的接地。 

注 1. 接入电源时的一瞬间显示“888”，但不是异常。 

  2. 需要使用安装软件（MR Configurator2
TM
）确认报警详细信息。选择安装软件（MR Configurator2

TM
）的报警/报警履历，即可通过显

示的“报警履历一览”窗口确认报警的详细信息。 

 

8.3  警告处理方法 

注意 
 
● 发生绝对位置计数器警告(E3)的场合，请务必再次进行原点设置。否则可能会

发生预期以外的动作。 
 

 

要点  
 
● 发生下述警告时，请不要反复开关驱动器电源重新运行。会造成驱动器・伺服电

机故障。警告发生中，开闭驱动器电源的场合，请冷却30分钟以上再开始运行设

备。 

   ・超再生警告(E0) 

   ・超负载警告1(E1) 
 
发生E6・E7・E9时，伺服变为OFF状态。发生其他警告的场合，可能会继续运行，但有

可能不能正常作动。 

请根据本节内容，消除警告原因。如果使用安装软件（MR Configurator2
TM
），可以参

考警告发生要因。 
 
显示 名称 内容 发生要因 对策 

92 电池断线警告 绝对位置检出系统用电池电压

降低。 

1. 电池电缆断线。 请修理电缆或更换电池。 

   2. 从驱动器供给编码器的电池电压下降

到约3V以下。(通过编码器检出) 

请更换电池。 

   3．编码器电缆断线。 请更换或修理编码器电缆。 

96 原点设定错误警

告 

不能进行原点设定。 1. 原点复位时，超出位置范围。 请在位置范围内进行原点复位。 

   2. 蠕变速度高。 请降低蠕变速度。 
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8．故障一览表 

 

显示 名称 内容 发生要因 对策 

9F 电池报警 绝对位置检出系统用电池电压

降低。 

电池电压下降到3.2V以下。(通过驱动器

检出) 

请更换电池。 

E0 超再生警告 再生电量可能会超过内置再生

电阻及再生选件的容许再生电

量。 

达到内置再生电阻及再生选件的容许再

生电量的85％。 

1. 请降低定位频率。 

2. 请将再生选件变更为容量较大的

产品。 

3. 请减小负载。 

4. 请更换为容量较大的驱动器・伺

服电机。 

E1 超负载警告1 可能发生超负载报警1・2。 是超负载报警1・2发生水平的85％以上

的负载。 

请参考超负载1(50)和超负载2(51)。 

E3 绝对位置计数警

告 

绝对位置编码器的脉冲异常。 1. 编码器混入干扰信号。 请实施抗干扰信号对策。 

 2. 编码器故障。 请更换伺服电机。 

  绝对位置编码器的计数器值超

过最大旋转范围。 

3. 从原点的移动量超过32767转或－

32768转。 

请再次进行原点设定。 

E4 参数警告 参数超出设定范围。 伺服系统控制器中，参数的设定值超出

范围。 

请正确设定。 

E6 伺服强制停止警

告 

EM1变为OFF。 强制停止生效。 

(EM1变为OFF。) 

请在确认安全后，解除强制停止。 

E7 伺服系统控制器

紧急停止警告 

 伺服系统控制器的紧急停止生效。 请在确认安全后，解除紧急停止。 

E8 冷却风扇转速低

下警告 

驱动器冷却扇的旋转速度在警

告水平以下。 

 

1. 冷却扇的寿命。(参考2.6节) 请更换驱动器的冷却扇。 

  2. 冷却扇电源故障。 请更换驱动器。 

  3. 冷却风扇堵塞异物使旋转速度降低。 请去除异物。 

E9 主回路OFF警告 主回路电源OFF状态下输入了伺

服ON指令。 

1. 主回路电源OFF状态下，输入了伺服

ON指令。 

请打开主回路电源。 

   2. 在主回路电源OFF状态下从伺服系统

控制器输入了Ready ON指令。 

 

EC 超负载警告2 集中到伺服电机的U・V・W任意

一个特定的相，流过超出额定的

电流，并反复运行。 

停止时，电流集中流过伺服电机U・V・W

任意特定相的状态反复发生，超过了警

告级别。 

1. 请降低定位频率。 

2. 请减小负载。 

3. 请更换为容量较大的驱动器・伺

服电机。 

ED 超输出功率警告 伺服电机的输出瓦数(速度×转

矩)超过额定输出的状态持续发

生。 

在伺服电机的输出瓦数(速度×转矩)超

过额定输出150％的状态下连续运行。 

1. 请降低伺服电机旋转速度。 

2. 请减小负载。 

3. 请更换为容量较大的驱动器・伺

服电机。 
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8.4  没有发生报警、警告的故障 

要点  
 
● 驱动器、伺服电机及编码器发生故障时，可能发生下述情况。 

 
 

没有报警、警告的故障的推测原因，示例如下所示。请参考本节内容，排除故障原因。 
 

现象 调查方法 推测原因 对策 

3位7段LED显示为

“AA”或“Ab”。 

确认伺服系统控制器的电源。 开/关伺服系统控制器的电源。 修正伺服系统控制器的电源。 

确认从特定轴以后发生“AA”显

示了吗？ 

1. SSCNETⅢ电缆断线。 请更换“AA”显示驱动器的与伺服系统

控制器侧连接的SSCNETⅢ电缆 

  2. 驱动器的电源变为OFF。 从“AA”显示的驱动器连接了伺服系统

控制器侧，请修正正前方的驱动器电源。 

 确认有无多个控制器设定了同样

的轴编号。 

轴编号设定错误。 请修正轴选择旋转开发(SW1)的轴编号。 

 请确认伺服系统控制器的设定及

驱动器的轴编号。 

伺服系统控制器的设定及驱动器的轴编

号是否一致。 

请正确设定伺服系统控制器及驱动器的

轴编号。 

 请根据伺服电机型号和伺服系统

控制器确认设定的伺服电机容量。 

没有按照伺服系统控制器的参数设定伺

服电机容量。 

请修正伺服电机容量的设定。 

 请确认使用轴数及伺服系统控制

器的通信周期。 

1. 使用轴数8轴以下：0.444ms 

2. 使用轴数16轴以下：0.888ms 

通信周期不正确。 

1. 使用轴数8轴以下：0.444ms 

2. 使用轴数16轴以下：0.888ms 

请通过伺服系统控制器侧确认通信周

期，正确设定。 

3位7段LED显示为

“b00”。 

确认测试运行切换开关。 变为测试运行模式。 请操作测试运行切换开关(SW2)，解除测

试运行模式。 

3位7段LED显示消

失。 

需要拔掉除电源以外的所有连接

器才能改善的场合，确认拔掉的电

缆配线是否短路。 

外部输入输出端子短路了。 请修正输入输出信号的配线。 

 请确认驱动器的控制回路电源是

否变为OFF。 

未接通控制回路电源。 请打开控制回路电源。 

 确认控制回路电源的电压是否低

下。 

控制回路电源的电压低下。 请将控制回路电源电压调整到额定范围

内。 
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现象 调查方法 推测原因 对策 

伺服电机不动作。 请确认与伺服电机的连接。 驱动器的输出端子U・V・W没有和伺服电

机的输入端子U・V・W准确连接。 

U・V・W的各相请正确连接。 

 确认是否发生警告（E9）。 驱动器的主回路电源在OFF状态下给予了

伺服ON指令。 

请打开主回路电源。 

 请确认是否正在发生伺服报警和

警告。 

发生了伺服报警。 确认报警内容，消除报警原因。 

 3位7段LED显示为“b0□”。 变为伺服Ready off状态。 请输入伺服ON指令。 

 确认伺服系统控制器侧的报警。 1. 伺服系统控制器侧发生报警。 请解除伺服系统控制器侧的报警。 

  2. 伺服系统控制器侧的伺服参数设定不

正确。 

请修正伺服系统控制器的参数设定。 

  3. 伺服系统控制器和控制器间的

SSCNETⅢ电缆没有正确连接。 

请修正SSCNETⅢ电缆的连接。 

  4. 位置指令输入不正确。 请修正伺服系统控制器的设定及程序。 

 请确认发生的转矩是否超出了转

矩限制值。 

（通过安装软件 

（MR Configurator2
TM
）的“监视

器”目录的“图表”指令确认转

矩波形。） 

1. 最大转矩不足。 

伺服容量不足。或者负载过大。 

1. 变更工件的质量和形状，减轻负载。 

2. 延长加减速时间，降低实际负载率。 

 2. 非预期的转矩限制生效。或者转矩限

制的设定为0（不发生转矩）。 

（通过伺服系统控制器侧设定） 

请修正转矩限制值的设定。 

 确认机械部是否有干涉。 机械部发生干涉。 请排除机械部的干涉。 

 带锁的伺服电机的场合，请确认锁

的电源。 

锁没有打开。 打开锁的电源，解锁。 

伺服电机转速无

法提高。或过高。 

确认速度指令、速度限制、电子齿

轮的设定。 

速度指令、速度限制、电子齿轮的设定不

正确。 

请修正速度指令、速度限制、电子齿轮

等的设定。 

确认伺服电机的电源电缆。 输出回路欠相。 请修正伺服电机电源电缆的配线。 

 确认主回路电源的电压是否低下。 主回路电源电压降低。 1. 请将主回路电源调整到规定的允许

电压波动范围内。 

2. 请修正主回路电源的配线。 

 带锁的伺服电机的场合，请确认锁

的电源。 

锁没有打开。 打开锁的电源，解锁。 
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现象 调查方法 推测原因 对策 

伺服电机在低频

率下晃动。 

如果可以安全运行，反复进行3、4

次以上加减速，自动调谐完成。 

因为自动调谐的影响，负载转动惯量比不

能顺利估计。 

自动调谐2，使用手动模式的场合，负载

转动惯量比的设定（参数No.PB06）不正

确。 

请进行增益调整。 

(参考第6章) 

自动调谐2，使用手动模式的场合，请修

正负载转动惯量比（参数No.PB06）。 

 确认伺服系统控制器发出的指令。 伺服系统控制器发出的指令不稳定。 1. 请修正伺服系统控制器发出的指令。 

2. 请确认指令电缆是否有断线等异常。 

 请确认机械部位有无异常。 

(例) 

1. 同步皮带有无松动。 

2. 有无磨损。 

机械部位的负载变动了。 1. 请再次进行增益调整。(参考第6章) 

2. 请进行机械部位的调整。 

 确认机械所需转矩有无超出伺服

电机的最大转矩。 

加减速时的转矩超出伺服电机的能力，停

止时发生超调。 

请采取延长加减速时间，减小工件重量

等措施，减轻负载。 

 提高自动调谐的响应性（参数

No.PA09）。 

（手动模式除外） 

1. 伺服增益低。 

2. 自动调谐的响应性低。 

提高自动调谐的响应性，再次进行增益

调整。(参考第6章) 

伺服电机有异响。 1. 如果可以安全运行，反复进行3、

4次以上加减速，自动调谐完

成。 

2. 降低自动调谐的响应性（参数

No.PA09）。（手动模式除外） 

1. 伺服增益高。 

2. 自动调谐的响应性低。 

降低自动调谐的响应性，再次进行增益

调整。(参考第6章) 

 如果可以安全运行，请将电机与负

载分离，确认伺服电机单体的声

音。 

发生异常声音时，轴承的寿命。 请更换伺服电机。 

 无异常声音时，增加机械部位的间隙。 请进行机械侧的调整。 

 带锁伺服电机的场合，请确认是否

为锁紧状态。 

1. 解锁的顺序不正确。 

2. 锁紧用电源不良。 

1. 请修正解锁的顺序。 

2. 请确认锁紧用电源。 

 带锁伺服电机的场合，有锁紧的咔

嗒咔嗒音。 

是由于锁紧接合部的间隙产生的声音，不

是异常。 

 

 



 

8 -  21 

 

8．故障一览表 

 

现象 调查方法 推测原因 对策 

伺服电机振动。 1. 如果可以安全运行，反复进行3、

4次以上加减速，自动调谐完

成。 

2. 降低自动调谐的响应性（参数

No.PA09）。（手动模式除外） 

1. 伺服增益过高。 

2. 自动调谐的响应性过高。 

降低自动调谐的响应性，再次进行增益

调整。(参考第6章) 

 如果可以安全运行的话，执行自适

应调谐。 

设备发生振动(共振)。 请调整机械共振抑制滤波器。(参考7.2

节) 

 如果可以安全运行的话，通过安装

软件（MR Configurator2
TM
） 

LEC-MRC2，根据高级振动增益搜索

执行调谐。 

设备发生振动(共振)。 请进行增益调整。 

(参考第6章) 

 如果可以安全运行的话，根据高级

振动抑制控制执行调谐。 

设备端发生振动。 请实施滤波器调整。 

(参考7.4节) 

 反馈脉冲累积通过安装软件（MR 

Configurator2
TM
）的监视器/高速监

视器显示，请确认有无数值跳动。 

编码器电缆中混入干扰信号，反馈脉冲发

生计数错误。 

请采取将编码器电缆与电源电缆分开设

置等对策。 

 确认与机械部之间是否有间隙。 伺服电机和机械（齿轮、联轴器等）间有

间隙。 

请调整联轴器或设备部的间隙。 

 确认伺服电机的安装部。 伺服电机安装部的刚性低。 采取增大安装部的板厚、增加唇边等措

施提高安装部的刚性。 

 确认伺服电机的电源电缆。 输出回路欠相。 请修正伺服电机电源电缆的配线。 

 请确认振动是否根据转速发生变

化。 

设备侧的非平衡转矩大。 请实施设备侧的平衡调整。 

 确认伺服电机与设备的安装精度。 中心不对齐导致偏心量大。 请修正直接连接精度。 

 确认施加到伺服电机上的轴端负

载。 

施加到伺服电机上的轴端负载过大。 请将轴端负载调整到伺服电机的规格范

围内。 

 确认外部振动。 外部振动传导到伺服电机上。 实施防振措施。 
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8．故障一览表 

 

现象 调查方法 推测原因 对策 

旋转精度不足。 

(转速不稳定) 

1. 如果可以安全运行，反复进行3、

4次以上加减速，自动调谐完

成。 

2. 提高自动调谐的响应性（参数

No.PA09）。（手动模式除外） 

1. 伺服增益低。 

2. 自动调谐的响应性低。 

提高自动调谐的响应性，再次进行增益

调整。(参考第6章) 

 请确认TLC输出是否为ON。 

（通过安装软件 

（MR Configurator2
TM
）的“监视

器”目录的“输入输出I/F显示”

确认输入输出信号的状态。） 

转矩限制有效。（转矩限制有效时，TLC

信号变为ON。） 

请解除转矩限制。 

 请确认最大转矩是否超出了转矩

限制值。 

（通过安装软件 

（MR Configurator2
TM
）的“监视

器”目录的“图表”指令确认转

矩波形。） 

最大转矩不足。 

1. 伺服容量不足。 

2. 负载过大。 

1. 变更工件的质量和形状，减轻负载。 

2. 延长加减速时间，降低实际负载率。 

 转矩限制值的设定不正确。 

（通过伺服系统控制器侧设定） 

请修正转矩限制值的设定。 

 确认伺服系统控制器发出的指令。 

（通过安装软件 

（MR Configurator2
TM
）的“监视

器”目录的“图表”指令确认指

令频率的波形。） 

伺服系统控制器发出的指令不稳定。 1. 请修正伺服系统控制器发出的指令。 

2. 请确认指令电缆是否有断线等异常。 

停止时发生晃动。 1. 如果可以安全运行，反复进行3、

4次以上加减速，自动调谐完

成。 

2. 提高自动调谐的响应性（参数

No.PA09）。（手动模式除外） 

1. 伺服增益低。 

2. 自动调谐的响应性低。 

提高自动调谐的响应性，再次进行增益

调整。(参考第6章) 

驱动器的电源ON

时，伺服电机立即

开始运行/伺服ON

时，伺服电机立即

开始运行。 

使用带锁的伺服电机时，确认解除

锁定的时间。 

1. 解锁的顺序不正确。 

2. 锁紧用电源不良。 

1. 请修正解锁的顺序。 

2. 请确认锁紧用电源。 

确认伺服电机的电源电缆。 输出回路欠相。 请修正伺服电机电源电缆的配线。 
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8．故障一览表 

 

现象 调查方法 推测原因 对策 

原点复位时位置

发生偏移。 

发生一定量（1回转）的偏差。（DOG

式原点复位） 

零脉冲检测在DOG OFF位置的附近。（DOG

式原点复位） 

请调整近点DOG的安装。 

 请确认IN位置范围 

（参数No.PA10）。 

到位范围过大。 请调小到位范围。 

 确认近点DOG信号是否正确输入。 1. 近点DOG开关故障。 

2. 近点DOG开关安装不良。 

请修理，更换近点DOG开关。 

请调整近点DOG开关的安装。 

 请确认近点DOG开关的安装。 近点DOG开关的位置偏移，安装不良。 请调整近点DOG开关的安装。 

 请确认伺服系统控制器侧的程序。 

1. 原点地址设定值。 

2. 顺序程序等。 

伺服系统控制器侧的程序不正确。 请修正伺服系统控制器侧的程序。 

原点复位后，运行

时发生位置偏移。 

请确认伺服报警·警告。 1. 发生了伺服报警。 

2. 由于伺服报警，伺服电机出现自由运

行。 

确认报警及警告的内容，排除原因。 

 反馈脉冲累计 X 1脉冲的移动量 

与实际设备位置不一致。 

1. 发生机械部位的滑动。 

2. 机械部的间隙过大。 

请调整设备部。 

 1. 如果可以安全运行，反复进行3、

4次以上加减速，自动调谐完

成。 

2. 提高自动调谐的响应性（参数

No.PA09）。（手动模式除外） 

自动调谐的响应性低。 提高自动调谐的响应性，再次进行增益

调整。(参考第6章) 

 带减速器的伺服电机，确认以下的

设定。 

伺服电机每1转儿的移动量（通过

伺服系统控制器设定）。 

减速比的计算不正确。 请修正减速比的设定。 

 请确认IN位置范围 

（参数No.PA10）。 

到位范围过大。 请调小到位范围。 

通过绝对位置检

测系统检出恢复

通电时，绝对位置

的复原位置偏移。 

带减速器的伺服电机，确认以下的

设定。 

伺服电机每1转儿的移动量（通过

伺服系统控制器设定）。 

减速比的计算不正确。 请修正减速比的设定。 

 按照原点复位后的定位运行未发

生位置偏移。 

驱动器电源OFF时超过了停电时的最大旋

转速度（3000r/min）。 

请修改机械结构使电源OFF时伺服电机

的旋转速度不能超过3000r/min。 

  传送给伺服系统控制器的数据不正确。 请修正伺服系统控制器的程序。 
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8．故障一览表 

 

现象 调查方法 推测原因 对策 

过冲/下冲。 1. 通过安装软件 

（MR Configurator2
TM
）的“监视

器”目录的“图表”命令确认

速度波形，并确认是否发生过

冲/下冲。 

2. 如果可以安全运行，反复进行3、

4次以上加减速，自动调谐完

成。 

1. 伺服增益低或过高。 

2. 自动调谐的响应性低或过高。 

调整自动调谐的响应性，再次进行增益

调整。(参考第6章) 

 请确认最大转矩是否超出了转矩

限制值。 

（通过安装软件 

（MR Configurator2
TM
）的“监视

器”目录的“图表”指令确认转

矩波形。） 

最大转矩不足。 

1. 伺服容量不足。 

2. 负载过大。 

1. 变更工件的质量和形状，减轻负载。 

2. 延长加减速时间，降低实际负载率。 

 转矩限制值的设定不正确。（通过伺服系

统控制器侧设定） 

请修正转矩限制值的设定。 

 确认与机械部之间是否有间隙。 伺服电机和机械（齿轮、联轴器等）间有

间隙。 

请调整联轴器或机械部的间隙。 

无法通过安装软

件（MR 

Configurator2
TM
）

与驱动器进行通

信。 

确认是否为在线状态。 离线状态。 请设定为在线状态。 

通过“安装”目录的“系统设定”，选

择“在线”。 

 确认USB电缆是否有损伤等异常。 USB电缆不良。 请更换USB电缆。 

 确认通信设定(波特率、端口等)。 

通过“安装”目录的“系统设

定”命令进行确认。 

通信设定不正确。 请正确设定。 

 确认机种选择的设定是否正确。 

通过“安装”目录的“系统设

定”命令进行确认。 

通过型号选择键选择的型号与实际连接

的型号不一致。 

请正确设定型号。 

 确认个人电脑的设备管理器中，

USB(Universal Serial Bus)控制

器的下部是否显示MITSUBISHI 

MELSERVO USB Controller。 

驱动器设定不正确。 请先删除不明确的设备，或其他设备，

再重新接通驱动器电源，按照新硬件的

检测导向重新设定。 

详细请参照安装软件 

（MR Configurator2
TM
）的帮助画面。 

安 装 软 件 （ MR 

Configurator2
TM
）

的监视值显示了

异常值。 

确认机种选择的设定是否正确。 

通过“安装”目录的“系统设

定”命令进行确认。 

通过型号选择键选择的型号与实际连接

的型号不一致。 

请正确设定型号。 
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8．故障一览表 

 

现象 调查方法 推测原因 对策 

带锁伺服电机的

锁定失效了。 

从设备上取下伺服电机，并拆卸全

部配线，在此状态下确认是否可以

手动旋转伺服电机轴。 

(能旋转则为锁定故障) 

锁的寿命，故障。 请更换伺服电机。 

伺服电机的惯性

滑行量大。 

确认是否增加了负载。 负载增加的场合，超出了动态制动的允许

负载转动惯量比。(参考10.3节) 

1. 请减轻负载。 

2. 请更换驱动器。 

 带锁的伺服电机 

1. 请确认与电磁制动互锁（MBR）

连接的外部继电器是否正常运

行。 

2. 确认锁定是否有故障。 

1. 外部继电器发生故障。 

2. 电磁制动互锁（MBR）配线不良。 

3. 锁的寿命，故障。 

1. 请更换外部继电器。 

2. 请修正配线。 

3. 请更换伺服电机。 
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9．外形尺寸图 
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9．外形尺寸图 

 

第9章 外形尺寸图 
9.1 驱动器 

(1) LECSS□-S5・LECSS□-S7 
 [单位：mm] 

 

重量：0.8[kg] 

注. 三相或单相AC200～230V电源产品的场合。 
  单相AC100～120V电源产品的场合，请参考端子信号配例。 

U

V

W

CNP3

P

C

D

L11

L21

CNP2

L1

L2

L3

N

P1

P2

CNP1

端子信号配列

U

V

W

CNP3

P

C

D

L11

L21

CNP2

L1

L2

N

P1

P2

CNP1

PE端子

ねじサイズ：M4
締付けトルク：1.2[N・m]

三相または単相
AC200～230Vの場合

単相AC100～120V
の場合

 

取付け穴加工図

6

（40）

2-M5ねじ

取付けねじ
　ねじサイズ：M5
　締付けトルク：3.24[N・m]

 

 

135

16
8

16
1

15
6

6

6

4

6

6

40

(80)

CNP1

CNP3

CNP2

(1
4
)

(25.5)(68)

ＷＡＲＮ Ｉ Ｎ Ｇ

ＣＡＵＴ Ｉ ＯＮ

C
N

4
C
N
2L

C
N
2

C
N
1B

C
N
1A

C
N
3

C
N
5

CHARGE

L2

U

W

V

D

L21

L11

C

P

N

P1

P2

L3

L1

MR-J3BAT装着時

φ6取付け穴

(注)

(注)

P 
C 

D 
L11 

L21
L1 

L2 
L3 

N 
P1 

P2
U
　

V
　

W

 

LEC- 

φ6 安装孔 

MR-J3BAT 安装时 

端子信号配例 

单相 

AC100～120V 时 

三相或单相 

AC200～230V 时 

PE 端子 

螺纹规格：M4 

拧紧力矩：1.2[N·m] 

安装螺钉 

螺纹规格：M5 

拧紧力矩：3.24[N·m] 

2-M5 螺纹 

安装孔加工图 
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9．外形尺寸图 

 

(2) LECSS□-S8 
 

[单位：mm] 

(25.5)

6
6

5

16
1

16
8

6

(170)

40

6 (80)

15
6 CNP3

CNP1

CNP2

(1
4)(68)

ＷＡＲＮ Ｉ Ｎ Ｇ

ＣＡＵＴ Ｉ ＯＮ
C

N
4

C
N
2L

C
N
2

C
N
1B

C
N
1A

C
N
3

C
N
5

CHARGE

L2

U

W

V

D

L21

L11

C

P

N

P1

P2

L3

L1

φ6取付け穴

(注)

(注)

MR-J3BAT装着時

L1 
L2 

L3 
N 

P1 
P2

P 
C 

D 
L11 

L21
U 

V 
W

 

重量：1.0[kg] 

 

注. 三相或单相AC200～230V电源产品的场合。 

  单相AC100～120V电源产品的场合，请参考端子信号配例。 
 

U

V

W

CNP3

P

C

D

L11

L21

CNP2

L1

L2

L3

N

P1

P2

CNP1

端子信号配列

U

V

W

CNP3

P

C

D

L11

L21

CNP2

L1

L2

N

P1

P2

CNP1

PE端子

ねじサイズ：M4
締付けトルク：1.2[N・m]

三相または単相
AC200～230Vの場合

単相AC100～120V
の場合

 

取付け穴加工図

6

（40）

2-M5ねじ

 

安装螺纹 

 螺纹尺寸：M5 

 紧固力矩：3.24[N・m] 

 

LEC- 

φ6 安装孔 

MR-J3BAT 安装时 

端子信号配例 

单相 

AC100～120V 时 

三相或单相 

AC200～230V 时 

PE 端子 

螺纹规格：M4 

拧紧力矩：1.2[N·m] 

2-M5 螺纹 

安装孔加工图 



 

9 -  4 

 

9．外形尺寸图 

 

9.2 连接器 

(1) CN1A・CN1B 用插头 
 

[单位：mm] 

F0-PF2D103 

20.9±0.2

17.6±0.2 8

2.3

1.7

4.8
1
3.
4

1
5

6
.7

9
.3

 

F0-CF2D103-S 

20.9±0.2

17.6±0.2 8

2.3

1.7

4.8

1
3.
4

1
5

6
.7

9
.3

 

(2) Mini Delta Ribbon(MDR)系统(住友 3M(株)) 

(a) 一键式锁紧型 
 

[单位：mm] 

E

B

A

23
.8
39
.0

12.7

C

ロゴなど表示位置

D

 

插头： 外壳组件 
变化尺寸 

A B C D E 

10120-3000PE 10320-52F0-008 22.0 33.3 14.0 10.0 12.0 

适合的电线尺寸：AWG24～30 

安装孔加工图 

LOG 等表示位置 
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9．外形尺寸图 

 

(b) 螺旋型插口 M2.6 型 

 该插头不是选购件。 
 

[单位：mm] 

E

B

A

2
3.

83
9.

0

12.7

C

ロゴなど表示位置

D

5
.2

F

 

插头： 外壳组件 
变化尺寸 

A B C D E F 

10120-3000PE 10320-52A0-008 22.0 33.3 14.0 10.0 12.0 27.4 

适合的电线尺寸：AWG24～30 

 

(3) SCR 连接器系统(住友 3M(株)) 

 插座：36210-0100PL 

 组件：36310-3200-008 
 

[单位：mm] 

34.8

39.5

22
.4

11
.0

 

 

LOG 等表示位置 
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10．特性 

 

第10章 特性 
10.1 过载保护特性 

驱动器中装配有电子热继电器以对伺服电机和驱动器、伺服电机动力线做过载保护。 

进行图10.1所示的电子热保护曲线以上的过负载运行时，会发生过负载1报警(50)。如

果因机械碰撞等连续数秒流过最大电流，会发生过负载2报警(51)。请将负载控制在图表

实线或者虚线左侧区域中使用。 

用于升降轴等非平衡转矩的机械时，建议把非平衡转矩控制在额定转矩的70%以下。驱

动器紧密安装时，请在环境温度0～45℃，实效负载率75％以下使用。 

LECSS□-□系列驱动器中内置伺服电机过载保护功能。(以驱动器额定电流的115%为基

准制定伺服电机过载电流(full load current)。) 

 

1000

100

10

1

0.1
100 200 300 3500

サーボロック時

運転時

負荷率[％]

作
動
時
間
[s]

(注1，2)

50 150 250

 

負荷率[％](注1，2，3)

1000

100

10

1

0.1
100 200 300 4000

サーボロック時

運転時

作
動
時
間
[s]

50 150 250 350

 

LECSS□-S5 LECSS□-S7, LECSS□-S8 

注 1.在伺服电机停止状态(伺服制动状态)或30r/min以下的低速运行状态下，以异常的高频率进行发生超过额定值100%转矩的运行时, 

即使在电子过热保护范围之内，驱动器也有可能出现故障。 

  2.负载率300~350%是LE-□-□伺服电机的最大转矩为350%的场合。 

 

图10.1 电子热继电器保护特性 

 

作 
动 
时 
间 
[s] 

作 
动 
时 
间 
[s] 

运行时 运行时 

伺服锁定时 伺服锁定时 

（注 1,2）负载率[%] （注 1,2,3）负载率[%] 
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10.2 电源设备容量与发生的损耗 

(1) 驱动器的发热量 

 驱动器在额定负载下的发生损耗、电源容量如表10.1所示。在进行密闭型控制柜

的散热设计时，考虑最恶劣使用条件的基础上使用表中的值。根据运行频率，实际

的设备发热量为额定输出时和伺服关闭时的中间值。伺服电机在低于最大旋转速度

状态下运行时，电源设备容量低于表中所示的值，但驱动器的发热量不会变化。 

 由于柜外配备了冷却风扇，可以降低柜内的发热量，所以能够设计成紧凑式密闭

控制柜。 

 

表10.1 额定输出时1轴的电源容量和发热量 

驱动器 伺服电机 
(注1)电源设备 

容量[kVA] 

(注2)驱动器发热量[W] 散热所需 

面积[m2] 额定输出时 伺服关闭时 

LECSS□-S5 
LE-S5-□ 

LE-S6-□ 
0.3 25 15 0.5 

LECSS□-S7 LE-S7-□ 0.5 25 15 0.5 

LECSS□-S8 LE-S8-□ 0.9 35 15 0.7 

注 1. 请注意电源设备容量会根据电源电阻值发生变化。此数值为不使用功率因数改善AC电抗器和功率因数改

善DC电抗器时的值。 

  2. 驱动器的发热量不包含再生时的发热量。 
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(2) 驱动器密闭式控制柜的放热面积 

 容纳驱动器的密闭型控制柜(以下简称控制柜)内的温度，请设计为环境温度40℃

时，上升温度在10℃以下。(针对最高55℃的使用环境条件，要预留5℃的余量)控制

柜的散热面积通过以下公式(10.1)进行计算。 

 

A＝ 
P

K・ΔT
･････････････････････････････････････････････････････(10.1) 

 

A 

P 

ΔT 

K 

：散热面积[m2] 

：控制柜内损耗[W] 

：控制柜内与外界空气的温差[℃] 

：散热系数[5～6] 

 

 使用公式(10.1)计算的散热面积,请按照P为控制柜内产生的所有损耗的合计进行

计算。驱动器的散热量请参考表10.1。A表示散热的有效面积，因此当控制柜直接安

装在隔热墙壁上时，控制柜的表面积请留出余量。并且，需要的散热面积根据控制

柜内条件不同而变化。若控制柜对流较差，不能进行有效散热，设计控制柜时，请

充分考虑到控制柜内的器具配置，采用冷却风扇等进行降温。表10.1所示值为当环

境温度40℃、稳定负载状态下使用时，驱动器收纳控制柜的散热面积(标准)。 

(外気) 

(盤内) 

空気の流れ

 

图10.2 密闭型控制柜的温度梯度 

 
 若密闭型控制柜的内外都存在沿着控制柜外壁流动的空气，温度会急速变化，达

到有效散热的目的。 

 

（外部空气） 

（柜内） 

空气的流通 
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10.3 动态制动特性 

要点  
 
● 动态制动在报警发生时，或伺服强制停止警告(E6)·驱动器紧急停止警告发生时，

或电源OFF的状态下作动。动态制动功能仅限紧急停止使用，请勿用于常规运行的

停止。 

● 动态制动的标准使用次数是，在推荐的负载转动惯量比以下的设备中，按照每10

分钟使用1次动态制动的频率，且从额定转速开始到停止的条件下，次数为1000

次。 

● 若在非紧急情况下频繁使用强制停止(EM1)，请务必在伺服电机停止之后再将强制

停止(EM1)设为有效。 
 

10.3.1 关于动态制动器的制动 

(1)  惯性滑行距离的计算方法 

 动态制动动作时的停止过程如图10.3所示。停止前的惯性滑行距离的近似值可以

通过公式(10.2)进行计算。动态制动时间常数τ根据伺服电机动作时的转速而发生

变化。(参考本项(2)(a)，(b)) 

OFF

ON

機械速度

V0

te
時間 

強制停止(EM1)

ダイナミックブレーキ時定数τ
 

图10.3 动态制动的制动图 

 

Lmax  ＝
V

60
・ t ＋τ 1＋

J

J

0
e

L

M


















･････････････････････････････････(10.2) 

 

Lmax 

VO 

JM 

JL 

τ 

te 

：最大惯性滑行量･･ ･････････････････････････････････････････[mm] 

：设备的快进速度････････････････････････････････････････[mm/min] 

：伺服电机转动惯量･･････････････････････････････････････[kg・cm2] 

：伺服电机轴换算负载转动惯量････････････････････････････[kg・cm2] 

：动态制动时间常数･･･････････････････････････････････････････[s] 

：控制部分的延迟时间･････････････････････････････････････････[s] 

7kW以下的伺服，内部继电器约延迟10ms。11k～22kW的伺服，存在外带内置

动态制动的电磁接触器的延迟(约50ms)，和外部继电器的延迟。 

强制停止（EM1） 

设备速度 

动态制动时间常数τ 

时间 
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(2) 动态制动时间常数 

 公式(10.2)所需的动态制动时间常数τ如下所示。 

 

(a) 200V 级伺服电机 

時
定
数
τ

[ms]

0

回転速度[r/min] 

0 1000 2000

5

10

15

20

25

3000 4000 5000 6000

43

053
13

23

73

 

LE-□-□系列 

 

10.3.2 使用动态制动时的允许负载转动惯量 

动态制动请在下表所示的转动惯量比以下使用。若超过此值使用，会造成动态制动器

烧损。如果有可能超过此值时，请与我公司营业部门咨询。 

表中所示的允许负载转动惯量比为伺服电机最大转速时的值。 

 

驱动器 
伺服电机 

LE-□-□ 

LECSS□-□ 30 

 

S7 

S5 
S6 

S8 

时 

间 

常 

数 

τ 
[ms] 

选择速度[r/min] 
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10.4 电缆弯曲寿命 

电缆的弯曲寿命如下所示。该图表为计算值。并非保证值，实际使用时请留出余量。 

屈

曲

回
数

[回]

1×107

5×107

1×108

5×106

1×106

5×105

1×105

5×104

1×104

5×103

1×103

4 7 10 20 40 70 100 200

曲げ半径[mm]

a：高屈曲寿命検出器ケーブル
   高屈曲寿命モータ電源ケーブル
   高屈曲寿命モータブレーキケーブル
　 長距離ケーブル使用SSCNETⅢケーブル 
 
  

b：標準検出器ケーブル
   標準モータ電源ケーブル
   標準モータブレーキケーブル
　 盤内標準コード使用SSCNETⅢケーブル
　 盤外標準ケーブル使用SSCNETⅢケーブル 

a

b

 

10.5 主回路·控制回路电源接入时的浪涌电流 

电源设备容量2500kVA，配线长1m的条件下外加最大容许电压(AC200V级：AC253V，

AC400V级：AC528V)时的浪涌电流(参考值)如下所示。 
 

驱动器 
浪涌电流(A0-P) 

主回路电源(L1・L2・L3) 控制回路电源(L11・L21) 

LECSS1-□ 38A (10ms衰减至约14A) 20～30A 

(1～2ms衰减至约0A) LECSS2-□ 30A (10ms衰减至约5A) 

由于有很大浪涌电流流入电源，请务必使用无熔丝熔断器及电磁接触器。(参照11.6

节) 

使用短路保护器时，推荐使用不会因为浪涌电流而跳闸的带惯性延时型的保护器。 

 

高弯曲编码器电缆 

高弯曲电机电源电缆 

高弯曲电机制动电缆 

 

标准编码器电缆 

标准电机电源电缆 

标准电机制动电缆 

SSCNETⅢ电缆 

弯 

曲 

次 

数 
[回] 

弯曲半径[mm] 
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第11章 选件・周边设备 

危险 

 
● 由于有触电的危险，请先关闭电源，等待15分钟以上，充电指示灯灭后，用电

笔等确认P(＋)-N(－)间的电压，再连接选件及周边设备。此外，确认充电指

示灯是否熄灭时，请务必在驱动器的正面观看。 
 

 

注意 
 
● 请使用指定的周边设备・可选备件。否则会造成故障・火灾。 

 
 

11.1 电缆·插头组件 

要点  
 
● 在电缆及插头上显示的防护等级，是将电缆及插头安装到驱动器及伺服电机上的

防尘、防水等级。若电缆·插头和驱动器·伺服电机的防护等级不一致，以所有

物件中防护等级最低者为准。 
 

 

此伺服上使用的电缆及插头请购买本章节所示选件。 

 



 

11 -  3 

 

11．选件・周边设备 

 

11.1.1 电缆·插头组件的组合 

 

 
注1. 3.5kW以下的场合使用插头。5kW以上使用端子台。 

32) 

35) 

32) 

36) 

驱动器 驱动器 

接 CNP3 

LEC-MR-J3BAT 

 

电机 

LE-□-□ 

电机接口 制动接口 编码器接口 

(驱动器附属品) 

伺服系统 

控制器 
个人电脑 

电池 

端盖 

●直线型（电缆长 10m 以下 IP65） 

电磁制动器用 

接 DC24V 电源 
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No. 名称 型号 内容 用途 

③ 电机电缆 LE-CSM-S□A 

电缆长度： 

2・5・10m 

電源コネクタ

HF-MPシリーズ
HF-KPシリーズ

 

详细内容请参考11.1.3项。 

IP65 

轴侧 

④ 电机电缆 LE-CSM-R□A 

电缆长度： 

2・5・10m 

IP65 

轴侧 

高弯曲电缆 

⑤ 电机电缆 LE-CSM-S□B 

电缆长度： 

2・5・10m 

電源コネクタ

HF-MPシリーズ
HF-KPシリーズ

 

详细内容请参考11.1.3项。 

IP65 

反轴侧 

⑥ 电机电缆 LE-CSM-R□B 

电缆长度： 

2・5・10m 

IP65 

反轴侧 

高弯曲电缆 

⑨ 制动电缆 LE-CSB-S□A 

电缆长度： 

2・5・10m 

ブレーキコネクタ

HF-MPシリーズ
HF-KPシリーズ

 

详细内容请参考11.1.4项。 

IP65 

轴侧 

⑩ 制动电缆 LE-CSB-R□A 

电缆长度： 

2・5・10m 

IP65 

轴侧 

高弯曲电缆 

⑪ 制动电缆 LE-CSB-S□B 

电缆长度： 

2・5・10m 

ブレーキコネクタ

HF-MPシリーズ
HF-KPシリーズ

 

详细内容请参考11.1.4项。 

IP65 

反轴侧 

⑫ 制动电缆 LE-CSB-R□B 

电缆长度： 

2・5・10m 

IP65 

反轴侧 

高弯曲电缆 

LE-□-□ 

系列 

LE-□-□ 

系列 

LE-□-□ 

系列 

LE-□-□ 

系列 

电机接口 

电机接口 

制动接口 

制动接口 
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№ 名称 型号 内容 用途 

⑮ 编码器电缆 LE-CSE-S□A 

电缆长度： 

2・5・10m 

検出器コネクタ

HF-MPシリーズ
HF-KPシリーズ

 

详细内容请参考11.1.2项(1)。 

IP65 

轴侧 

⑯ 编码器电缆 LE-CSE-R□A 

电缆长度： 

2・5・10m 

IP65 

轴侧 

高弯曲电缆 

⑰ 编码器电缆 LE-CSE-S□B 

电缆长度： 

2・5・10m 

検出器コネクタ

HF-MPシリーズ
HF-KPシリーズ

 

详细内容请参考11.1.2项(1)。 

IP65 

反轴侧 

⑱ 编码器电缆 LE-CSE-R□B 

电缆长度： 

2・5・10m 

IP65 

反轴侧 

高弯曲电缆 

32) SSCNETⅢ电缆 

 

LE-CSS-S□ 

电缆长度： 

0.15～3m 

(参照11.1.5 

项) 

插头：PF-2D103 

(日本航空电子工业) 

插头：PF-2D103 

(日本航空电子工业) 

控制柜内标

准电缆 

 

35) USB线缆 LEC-MR-J3USB 

线缆长度：3m 

CN5用接口 

miniB连接器(5针) 

个人计算机用接口 

A 

与PC-AT 

互换计算 

机连接用 

 

36) 连接器组件 LE-CSNS 

 
插头：10120-3000PE 

组件：10320-52F0-008 

(住友3M或同等品) 

 

LE-□-□ 

系列 

LE-□-□ 

系列 

编码器接口 

编码器接口 
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11.1.2 编码器・插头组件 

(1) LE-CSE-□□A・LE-CSE-□□B 

 此类电缆是LE-□-□系列伺服电机用编码器电缆。表中电缆长度栏的数字为记入

电缆型号□部分的代码。有代码的电缆长度可以直接订货。 
 

电缆型号 
电缆长度 

防护等级 弯曲寿命 用途 
2m 5m 10m 

LE-CSE-S□A 2 5 A IP65 标准 LE-□-□伺服电机用 

LE-CSE-R□A 2 5 A IP65 高弯曲电缆 电机主轴方向引出 

LE-CSE-S□B 2 5 A IP65 标准 LE-□-□伺服电机用 

LE-CSE-R□B 2 5 A IP65 高弯曲电缆 电机主轴反方向引出 

 

(a) 驱动器和伺服电机的连接 

サーボアンプ

② 

① 

サーボモータ
HF-MP
HF-KP

MR-J3ENCBL□M-A2-L
MR-J3ENCBL□M-A2-H

CN2

② 

① 

サーボモータ
HF-MP
HF-KP

MR-J3ENCBL□M-A1-L
MR-J3ENCBL□M-A1-H

または

 

电缆型号 ①CN2用接口 ②编码器用接口 

LE-CSE-S□A 

插座：36210-0100PL 

组件：36310-3200-008 

(住友3M或同等品) 

插头组件：54599-1019(Molex) 连接器：1674320-1 

接地线夹用压着工具： 

1596970-1 

插座触点用压着工具：1596847-1 

（泰科电子） 

9 SHD

7

5 MR

3 P5

1

8

6 LG

4 MRR

2 BAT

配線側から見た図です。

(注)信号配列

 

注. 所示引脚请不要做任何

连接。 

1
P5

3
MR

7 9
BAT

4
MRR

2
LG

86 10

5

(注)信号配列

配線側から見た図です。

または

4
MRR

2
LG 8

6

1
P5

5

10

3
MR

7
9

BAT

(注)信号配列

配線側から見た図です。

 

注. 所示引脚请不要做任何连接。特别是10插针是厂商调节用的，所以如

果与其他插针连接会造成驱动器无法正常作动。 

LE-CSE-R□A 

LE-CSE-S□B 

LE-CSE-R□B 

 

LE-□-□ 

 

LE-CSE-S□A 

LE-CSE-R□A 

LE-CSE-S□B 

LE-CSE-R□B 

 

驱动器 

伺服电机 

或者 

（注）信号配例 （注）信号配例 

或者 

从配线侧观看的图示。 从配线侧观看的图示。 

从配线侧观看的图示。 

（注）信号配例 
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(b) 线缆内部配线图 

P5

LG

1

2

MR

MRR

3

4

2

3

サーボアンプ側
コネクタ

検出器側

コネクタ

9

SD プレート

5

4

6

9

MR-J3ENCBL2M-L/H

MR-J3ENCBL5M-L/H

MR-J3ENCBL10M-L/H

LG

MR

MRR

SHD

P5

BATBAT

 

LE-CSE-S□A 

LE-CSE-S□B 

LE-CSE-R□A 

LE-CSE-R□B 

驱动器侧 

接口 

编码器侧 

接口 

板 



 

11 -  8 

 

11．选件・周边设备 

 

11.1.3 电机电缆 

本电缆是LE-□-□系列伺服电机用电机电缆。 

表中电缆长度栏的数字为记入电缆型号□部分的代码。有代码的电缆长度可以直接订

货。 

配线时，请参考3.10节。 

 

电缆型号 
电缆长度 

防护等级 弯曲寿命 用途 
2m 5m 10m 

LE-CSM-S□A 
2 5 A IP65 

标准 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴方向引出 

LE-CSM-S□B 
2 5 A IP65 

标准 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴反方向引出 

LE-CSM-R□A 
2 5 A IP65 

高弯曲电缆 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴方向引出 

LE-CSM-R□B 
2 5 A IP65 

高弯曲电缆 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴反方向引出 

 
 (1) 驱动器和伺服电机的连接 

 

サーボアンプ

① 
サーボアンプ付属の
CNP3用コネクタ

サーボモータ
HF-MP
HF-KP

MR-PWS1CBL□M-A2-L
MR-PWS1CBL□M-A2-H
MR-PWS2CBL03M-A2-L

CNP3

① 

サーボモータ
HF-MP
HF-KP

MR-PWS1CBL□M-A1-L
MR-PWS1CBL□M-A1-H
MR-PWS2CBL03M-A1-L

または

 

电缆型号 ①电机用接口 

LE-CSM-S□A 连接器：JN4FT04SJ1-R 

防护罩・绝缘体 

轴衬・压紧螺母 

触点：ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) 

压着工具：CT160-3-TMH5B 

(日本航空电子工业) 

U

V

W

1

2

3

4

配線側から見た図です。

信号配列

 

LE-CSM-S□B 

LE-CSM-R□A 

LE-CSM-R□B 

 

LE-CSM-S□A 

LE-CSM-S□B 

LE-CSM-R□A 

LE-CSM-R□B 

LE-□-□ 

 

LE-□-□ 

驱动器 

驱动器附带的 

CNP3 用连接器     

或者 伺服电机 

伺服电机 

从配线侧观看的图示。 

信号配例 
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(2) 内部配线图 

AWG 19 (赤)
AWG 19 (白)
AWG 19 (黒)
AWG 19 (緑/黄)

U
V
W

MR-PWS1CBL□M-A1-H MR-PWS1CBL□M-A2-H
MR-PWS2CBL03M-A1-L MR-PWS2CBL03M-A2-L

(注)  

注. 不是屏蔽电缆。 

 

LE-CSM-R□A 

LE-CSM-R□B 

LE-CSM-S□A 

LE-CSM-S□B 

SB 红 

白 

黑 
绿/黄 

注 
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11.1.4 制动电缆 

本电缆是LE-□-□系列伺服电机用制动电缆。表中电缆长度栏的数字为记入电缆型号

□部分的代码。有代码的电缆长度可以直接订货。 

配线时，请参考3.11节。 

 

电缆型号 
电缆长度 

防护等级 弯曲寿命 用途 
2m 5m 10m 

LE-CSB-S□A 
2 5 A IP65 

标准 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴方向引出 

LE-CSB-S□B 
2 5 A IP65 

标准 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴反方向引出 

LE-CSB-R□A 
2 5 A IP65 

高弯曲电缆 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴方向引出 

LE-CSB-R□B 
2 5 A IP65 

高弯曲电缆 
LE-□-□伺服电机用 

电机主轴反方向引出 

 

(1) 制动用电源和伺服电机的连接 

①

サーボモータ
HF-MP
HF-KP

＋

－

電磁ブレーキ用
DC24V電源

MR-BKS1CBL□M-A2-L
MR-BKS1CBL□M-A2-H
MR-BKS2CBL03M-A2-L

①

サーボモータ
HF-MP
HF-KP

MR-BKS1CBL□M-A1-L
MR-BKS1CBL□M-A1-H
MR-BKS2CBL03M-A1-L

または

 

电缆型号 ①制动用连接器 

LE-CSB-S□A 
连接器：JN4FT02SJ1-R 

防护罩・绝缘体 

轴衬・压紧螺母 

触点：ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) 

压着工具：CT160-3-TMH5B 

(日本航空电子工业) 

B1

B2

1

2

配線側から見た図です。

信号配列

 

LE-CSB-S□B 

LE-CSB-R□A 

LE-CSB-R□B 

 

LE-CSB-S□A 

LE-CSB-S□B 

LE-CSB-R□A 

LE-CSB-R□B 

LE-□-□ 

 

伺服电机 

LE-□-□ 

 

制动用 

DC24V 电源 
或者 

伺服电机 

伺服电机 

从配线侧观看的图示。 

信号配例 
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(2) 内部配线图 

AWG 20

AWG 20

B1

B2

MR-BKS1CBL□M-A1-H MR-BKS1CBL□M-A2-H
MR-BKS2CBL03M-A1-L MR-BKS2CBL03M-A2-L

(注)  

注. 不是屏蔽电缆。 

 

LE-CSB-S□A 

LE-CSB-S□B 

LE-CSB-R□A 

LE-CSB-R□B 
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11.1.5 SSCNETⅢ电缆 

要点  
 
● 请不要直视驱动器CN1A、CN1B接口及SSCNETⅢ电缆顶端发出的光。可能会导致眼

睛不适。（SSCNETⅢ的光源符合JIS C6802，IEC 60825-1中规定的等级1） 
 

 

(1) 型号的说明 

 表中电缆长度栏的数字为记入电缆型号□部分的代码。有代码的电缆长度可以直

接订货。 

 

 

电缆型号 

电缆长度 

弯曲寿命 用途 0.15 

m 

0.3m 0.5m 1m 3m 

LE-CSS-□ L K J 1 3 标准 使用控制柜内标准电缆 

 

(2) 规格 

 内容 

SSCNETⅢ电缆型号 LE-CSS-□ 

SSCNETⅢ电缆长度 0.15m 0.3～3m 

光缆 

（代码） 
最小弯曲半径 25mm 

 拉伸强度 70N 140N 

 使用温度范围(注) -40～85℃ 

 
环境 

屋内(避免阳光直射) 

避免溶剂、油附着 

 外观    [mm] 

2.2±0.07

 

4.4±0.1
2
.
2±

0
.
0
7

 

注. 此使用温度范围是光缆单体的值。连接器部的温度条件与驱动器一致。 
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(3) 外形尺寸图 

(a) LE-CSS-L 
 

[单位：mm] 

(2
.3
)

(1
.7
)

150　

(37.65)(13.4)(15)(6.7)

(2
0.
9)

8
＋

0
＋50
－ 0

保護チューブ

 

(b) LE-CSS-K / LE-CSS-J / LE-CSS-1 / LE-CSS-3 

 电缆长度(L)请参照本项(1)的表。 
 

[单位：mm] 

(100) (100)

L

(注)
保護チューブ

 

注. 连接器部位的尺寸与LEC-CSS-L一致。 

 

保护管 

保护管 
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11.2 再生选件 

注意 
 
● 再生选件与驱动器必须按照指定组合进行设定。否则会造成火灾。 

 
 

(1) 组合与再生电量 

 表中的再生功率数值是由电阻产生的再生功率，不是额定功率。 
 
 

驱动器 

再生功率[W] 

内置再生电阻 LEC-MR-RB-032 

 [40Ω] 

LEC-MR-RB-12 

[40Ω] 

LECSS□-S5  30  

LECSS□-S7 10 30 100 

LECSS□-S8 10 30 100 

 

(2)  参数的设定 

 请配合所使用的再生选件，设定参数No.PA02。 

回生オプションの選択
00：回生オプションを使用しない
    ・100Wのサーボアンプの場合，回生抵抗器を使用しない
    ・0.2k～7kWのサーボアンプの場合，内蔵回生抵抗器を使用する
　　・11k～22kWのサーボアンプで付属の回生抵抗器または回生オプションを使用する
    ・30kW以上のドライブユニットとMR-J3-CR55K(4)コンバータユニットを組み合わせて
      使用する
　　　(30kW以上のドライブユニットとMR-J3-CR55K(4)コンバータユニットを組み合わせて
　　　使用する場合，回生オプション，ブレーキユニットの使用の有無に関わらず，この
　　　値を設定してください。)
01：FR-BU2-(H)・FR-RC-(H)・FR-CV-(H)
02：MR-RB032
03：MR-RB12
04：MR-RB32
05：MR-RB30
06：MR-RB50(冷却ファンが必要)
08：MR-RB31
09：MR-RB51(冷却ファンが必要)
80：MR-RB1H-4
81：MR-RB3M-4(冷却ファンが必要)
82：MR-RB3G-4(冷却ファンが必要)
83：MR-RB5G-4(冷却ファンが必要)
84：MR-RB34-4(冷却ファンが必要)
85：MR-RB54-4(冷却ファンが必要)
FA：11k～22kWのサーボアンプで付属の回生抵抗器を冷却ファンで冷却し，能力UPするとき

0 0

パラメータ№PA02

(注)

 

 

再生选件的选择 

00：不使用再生选件 

   ・100W 驱动器的场合，不使用再生电阻器 

   ・200W/400W 驱动器的场合，使用内置再生电阻器 

02：LEC-MR-RB-032 

03：LEC-MR-RB-12 

 

参数 No.PA02 
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(3) 再生选件的连接 

 

要点  
 
● 用于配线的电线尺寸请参考11.5节内容。 

 
 

 再生选件温度上升会达到100℃以上。请充分考虑到散热、安装位置及使用电线等

进行配置。配线使用的电线是否为阻燃规格？请进行阻燃处理，且不要接触再生选

件本体。务必使用双绞线与驱动器连接，电线长度为5m以下。 

 

(a) LECSS□-□ 

 请务必拆掉P-D间的配线，再将再生选件安装在P-C之间。G3，G4端子为热传

感器。再生选件异常过热时，G3-G4之间会断开。 

D

P

C

G4

G3

C

P

回生オプション

5m以下

サーボアンプ

必ずP-D間の線を取り外してください。

(注2)

冷却ファン

(注1)

 

注 1. 请构建可在异常过热时切断电磁接触器的顺控回路。 

                                            G3-G4 间触点规格 

    最大电压：120V AC/DC 

    最大电流：0.5A/4.8VDC 

    最大容量：2.4VA 

 

驱动器 
请务必拆掉 P-D 间的配线。 

再生选件 

冷却风扇 

5m 以下 
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 (4) 外形尺寸图 

(a) LEC-MR-RB-12 
 

[单位：mm]   

5

(20)

169

6

36

40 φ6取付け穴

TE1

15

149
2

 

 

G3

G4

P

C

・TE1 端子台

締付けトルク：0.5～0.6[N・m]

適合電線サイズ：0.2mm2(AWG24)～2.5mm2(AWG12)

・取付けねじ

　ねじサイズ：M5

　締付けトルク：3.24[N・m]

 

重量：1.1[kg] 

 

 (b) LEC-MR-RB-032 
 

[单位：mm]  

φ6取付け穴

TE1

30

15

(20) 99

1.6

119

6

5  

G3

G4

P

C

・TE1 端子台

締付けトルク：0.5～0.6[N・m]

適合電線サイズ：0.2mm2(AWG24)～2.5mm2(AWG12)

・取付けねじ

　ねじサイズ：M5

　締付けトルク：3.24[N・m]

 

 

重量：0.5[kg] 

 

φ6 安装孔 

安装螺钉 

螺纹规格：M5 

拧紧力矩：3.24[N·m] 

适合的电线尺寸：0.2mm2（AWG24）~2.5mm2（AWG12） 

拧紧力矩：0.5~0.6[N·m] 

TE1 端子台 

TE1 端子台 

φ6 安装孔 

适合的电线尺寸：0.2mm2（AWG24）~2.5mm2（AWG12） 

拧紧力矩：0.5~0.6[N·m] 

安装螺钉 

螺纹规格：M5 

拧紧力矩：3.24[N·m] 
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11.3 安装软件(MR Configurator2
TM
) 

安装软件(MR Configurator2
TM
：LEC-MRC2)可以使用驱动器的通信功能，通过计算机进

行参数设定值的更改、图表显示、试运行等。 

使用安装软件(MR Configurator2
TM
）时，需要选择LECSS□-□的机种。 

请通过「文件（P）」-「新建（N）」-「机种」选择「MR-J3-A」。 

 

(1) 规格 
 

项目 内容 

驱动器的对应 与驱动器对应的安装软件（MR Configurator2
MT
）的版本是Ver1.18U以下。 

监控 
总括显示·高速显示·图表 

（根据电脑的处理速度，改变最小分辨率。） 

报警 报警显示·报警履历·报警发生时 

诊断 
DI/DO显示·未旋转原因显示·电源ON累计显示·软件序号显示·电机信息显示·自动调节数据

显示·ABS数据显示·轴名称设定 

参数 参数设定·自动调节·变更清单显示·详细信息显示 

测试运行 JOG运行・定位运行・DO强制输出・程序运行 

高级功能（注） 机器分析仪·增益搜索·计算机模拟·自动干扰补偿·高级增益搜索 

文档操作 数据的读入·保存·删除·印刷 

其他 自动运行·帮助显示 
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(2) 系统构成 

(a) 构成品 

 在使用安装软件(MR Configurator2
MT
)时，除驱动器及伺服电机以外还需要以

下物品。 
 

设备 
安装软件（MR Configurator2

MT
） 

LEC-MRC2□ 

PC 

(注1,2,3,4, 

5，6，7) 

OS 

Microsoft  Windows  8.1 Enterprise 

Microsoft  Windows  8.1 Pro 

Microsoft  Windows  8.1 

Microsoft  Windows  8 Enterprise,  

Microsoft  Windows  8 Pro,  

Microsoft  Windows  8,  

Microsoft  Windows  7 Ultimate 

Microsoft  Windows  7 Enterprise 

Microsoft  Windows  7 Professional 

Microsoft  Windows  7 Home Premium 

Microsoft  Windows  7 Starter 

Microsoft  Windows Vista  Ultimate 

Microsoft  Windows Vista  Enterprise 

Microsoft  Windows Vista  Business 

Microsoft  Windows Vista  Home Premium 

Microsoft  Windows Vista  Home Basic 

Microsoft  Windows  XP Professional, Service Pack2 以后 

Microsoft  Windows  XP Home Edition, Service Pack2 以后 

的日语版作动的IBM PC/AT互换机 

硬盘 1GB以上的空余容量 

显示器 
分辨率1024X768以上，High Color(16位)显示。 

可与上述PC连接。 

键盘 可与上述PC连接。 

鼠标 可与上述PC连接。 

打印机 可与上述PC连接。 

USB电缆(注8) LEC-MR-J3USB 

注 1. 在Windows  8.1系统下使用的场合，请选择Ver“1.25B”以上的版本。 

   版本升级信息请查看三菱电机公司主页。 

2. Windows ，Windows Vista 是美国Microsoft Corporation在美国和其他国家的注册商标。 

  3. 由于使用电脑的配置不同，安装软件(MR Configurator2
MT
)有时无法正常工作。 

   4. 使用Windows XP以后的版本时，以下功能无法使用。 

   ·Windows 互换模式下的应用程序启动 

   ·客户简易切换 

   ·远程桌面 

   ·大号字体(画面属性的详细设定) 

   ·正常尺寸(96 DPI)以外的DPI设定(画面属性的详细设定) 

   ·64位版OS无法对应。但是，Microsoft  Windows  7以后可以使用。 

   5. 使用Windows  7时，以下功能无法使用。 

   ·Windows XP Mode 

   ·Windows触控技术 

   6. Windows Vista 以上时，请由USER权限以上的用户使用。 

   7. 使用Windows  8时，以下功能无法使用。 

   ·Hyper-V 

   ·Modern UI style 

   8. 请另行订购USB线缆。 

   ·是和安装软件(MR Configurator
MT
：LEC-MR-SETUP221□)共用的线缆。 

关于安装软件英文版，请咨询最近的营业所。 
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(b) 和驱动器的连接 

USB
コネクタへ

サーボアンプ

CN5

USBケーブル
MR-J3USBCBL3M
(オプション)

パーソナルコンピュータ

 

 

11.4 电池LEC-MR-J3BAT 

要点  
 
● 电池的运输与欧洲新电池指令请参照附4、附5。 

 
 

(1) LEC-MR-J3BAT的使用目的 

 搭建绝对位置检测系统时使用。安装方法等请参考12.4节。 

 

(2) LEC-MR-J3BAT的制造日期 

 LEC-MR-J3BAT的生产日期记录在电池背面的铭板序列号上｡ 

 以公历的第一位数1～9，X(10)，Y(11)，Z(12)表示制造年月。 

 如2004年10月则表示为“SERIAL □4X□□□□□□”。 

 

 

驱动器 
USB 线缆 

LEC-MR-J3USB 

(选件) 

连接 USB 接口 

电脑 
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11.5 电线选定例 

要点  
 
● SSCNETⅢ电缆请参照11.1.5项。 

● 本章节所示的电线是用于散品接线用的。使用驱动器和伺服电机的动力线

（U·V·W）时，请使用600V二种EP橡胶绝缘电缆 (2PNCT)。关于电缆的选择，请

参考附10。 

● 对应UL/cUL认证时，请使用附12所示的电线进行配线。对应其他认证的场合，请

使用符合各认证标准的电线。 

● 电线尺寸的选定条件如下所示。 

   铺设条件：单条架空铺设 

   配线长度：30m以下 
 

 

(1) 电源配线用 

 标明了配线时使用的电线。请使用本节中记载的电线或同等品。 

 

C

P

P1

P2

サーボアンプ

U

V

W

L11

L21

サーボモータ
電源

U

V

W

L1

L2

L3

電磁
ブレーキ

検出器

モータ

③モータ電源リード

②制御回路電源リード

④回生オプションリード

⑤電磁ブレーキ
  リード

検出器ケーブル

①主回路電源リード

B1

B2

(注)

C

P

回生オプション

④回生オプションリード

電源回生コンバータ

⑧電源回生コンバータリード

N

冷却ファン

BU

BV

BW

⑥冷却ファンリード

電源

⑦サーマル

OHS1

OHS2

サーマル

 

注. 单相AC100～120V电源的场合，没有L3。 

 

驱动器 

编码器 

编码器电缆 

制动 

⑤制动引线 

①主回路电源引线 ③电机电源引线 

伺服电机 
电源 

②控制回路电源引线 

⑧电源再生转换器引线 

电源再生转换器 

再生选件 

④再生选件引线 电源 

⑥冷却风扇引线 

⑦热继电器 

热继电器 

冷却风扇 

电机 
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(a) 使用 600V 乙烯绝缘电线(IV 电线)的场合 

 使用IV电线时，电线尺寸选择示例如下。 
 

表11.1 选择电线尺寸例1(IV电线) 

驱动器 

  电线[mm
2
] (注1，2)   

① L1・L2・L3

・ 
② L11・L21 

③ U・V・W・

 
④ P・C ⑤ B1・B2 ⑥ BU・BV・BW ⑦ OHS1・OHS2 

LECSS□-S5      

  LECSS□-S7 2(AWG14) 1.25(AWG16) 1.25(AWG16) 2(AWG14) 1.25(AWG16) 

LECSS□-S8      

注 1. 表中的英文字母表示压着工具。压着端子・适合工具请参考本项(1)(c)。 

  2. 选定组合的伺服电机中的最大额定电流。 

 

电源再生转换器(FR-RC-(H)：用于三菱电机(株)制造的电线(⑧)，请选用如下尺

寸。 
 

型号 电线[mm2] 

FR-RC-15K 14(AWG6) 

FR-RC-30K 14(AWG6) 

FR-RC-55K 22(AWG4) 

FR-RC-H15K 14(AWG6) 

FR-RC-H30K 14(AWG6) 

FR-RC-H55K 14(AWG6) 
 
 

(b) 使用 600V 二类乙烯绝缘电线(HIV 电线)的场合 

 

 使用HIV电线时，电线尺寸选择示例如下。电源再生转换器(FR-RC-(H)：用于

三菱电机(株)制造的电线(⑧)，请选用本节(1)(a)的IV电线。 

 

表11.2 选择电线尺寸例2(HIV电线) 

驱动器 

  电线[mm
2
] (注1，2)   

① L1・L2・L3

・ 
② L11・L21 

③ U・V・W・ 

 
④ P・C ⑤ B1・B2 ⑥ BU・BV・BW ⑦OHS1・OHS2 

LECSS□-S5      

  LECSS□-S7 2(AWG14) 1.25(AWG16) 1.25(AWG16) 2(AWG14) 1.25(AWG16) 

LECSS□-S8      

注 1. 表中的英文字母表示压着工具。压着端子・适合工具请参考本项(1)(c)。 

  2. 选定组合的伺服电机中的最大额定电流。 
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(c) 压着端子选用例 

 使用本节(1)(a)，(b)的电线时，驱动器端子台用压着端子选定例如下所示 
 

记号 

驱动器侧压着端子 

(注2)压着端子 
适用工具 

厂商名 
本体 顶部 压着部 

a FVD5.5-4 YNT-1210S 
  

 

(注1)b 8-4NS YHT-8S  

c FVD14-6 
YF-1・E-4 YNE-38 

DH-122・DH-112  

d FVD22-6 DH-123・DH-113  

(注1)e 38-6 
YPT-60-21  

TD-124・TD-112 
 

YF-1・E-4 YET-60-1  

(注1)f R60-8 
YPT-60-21  

TD-125・TD-113 
 

YF-1・E-4 YET-60-1  

g FVD2-4 
YNT-1614 

  

日本压着端子 

制造 h FVD2-M3 

j FVD5.5-6 
YNT-1210S 

 

k FVD5.5-8  

l FVD8-6 

YF-1・E-4 YNE-38 

DH-121・DH-111  

m FVD14-8 DH-122・DH-112  

n FVD22-8 DH-123・DH-113  

(注1)p R38-8 
YPT-60-21  

TD-124・TD-112 
 

YF-1・E-4 YET-60-1  

q FVD2-6 YNT-1614    

注 1. 请用绝缘管包裹压着部分。 

  2. 由于尺寸不同，可能发生压着端子无法安装的情况，请务必使用推荐品或同等品。 
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(2) 电缆用 

 请使用下表所示型号的电线或同等品。 

 

表11.4 选件电缆用电线 

种类 型号 
长度 

[m] 

芯线 

尺寸 

芯线 

数量 

1根芯线的特性 
(注2) 

加工 

外径 

[mm] 

推荐电线型号 构成 

[根数/mm] 

导体 

阻抗 

[Ω/km] 

(注1) 

绝缘表

皮外径 

d[mm] 

编码器 

电缆 

LE-CSE-S□A 

2～10 AWG22 
6根 

(3对) 
7/0.26 53以下 1.2 7.1±0.3 

(注3) 

VSVP 7/0.26(相当于 

AWG#22)-3P 

坂技仕-16823 
LE-CSE-S□B 

LE-CSE-R□A 
2～10 AWG22 

6根 

(3对) 
70/0.08 56以下 1.2 7.1±0.3 

(注3) 

ETFE・SVP 70/0.08(相当于 

AWG#22)-3P 坂技仕-16824 LE-CSE-R□B 

电机 

电缆 

LE-CSM-S□A 2～10 
AWG18 4根 34/0.18 

21.8 

以下 
1.71 6.2±0.3 HRZFEV-A(CL3) AWG18 4芯 

LE-CSM-S□B 2～10 

LE-CSM-R□A 2～10 (注5) 

AWG19 
4根 150/0.08 

29.1 

以下 
1.63 5.7±0.5 

(注4) 

RMFES-A(CL3X) AWG19 4芯 LE-CSM-R□B 2～10 

制动 

电缆 

LE-CSB-S□A 2～10 
AWG20 2根 21/0.18 

34.6 

以下 
1.35 4.7±0.1 HRZFEV-A(CL3) AWG20 2芯 

LE-CSB-S□B 2～10 

LE-CSB-R□A 2～10 (注5) 

AWG20 
2根 110/0.08 

39.0 

以下 
1.37 4.5±0.3 

(注4) 

RMFES-A(CL3X) AWG20 2芯 LE-CSB-R□B 2～10 

 
注 1. d尺寸如下所示。 

絶縁被覆導体

d

 

  2. 标准外径。未标记公差的外径最大约增加10%。 

  3. 购买厂商：东亚电气工业 

  4. 购买厂商：TAISEI 

  5. 此类电线配线长10m时可作为UL认证电线使用。 

导体  绝缘表皮 
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11.6 无熔丝断路器·熔断器·电磁接触器(推荐品) 

请务必每台驱动器使用1台无熔丝断路器・电磁接触器。使用保险丝代替无熔丝断路器

时，请使用本节中记载的规格。 
 

驱动器 

无熔丝断路器 保险丝 

(注2) 

电磁接触器 

电流 
电压 

AC 

(注1) 

级 
电流 

电压 

AC 
不使用功率因数改

善用电抗器 

使用功率因数改善

用电抗器 

LECSS□-S5 30A框架电流5A 30A框架电流5A 

240V T 

10A 

300V 
S-N10 

（三菱电机制） 

LECSS2-S7 30A框架电流5A 30A框架电流5A 10A 

LECSS1-S7 30A框架电流10A 30A框架电流10A 15A 

LECSS2-S8 30A框架电流10A 30A框架电流5A 15A 

注 1. 不把驱动器作为UL/C-UL认证品使用时，可以使用K5级保险丝。 

  2. 请使用作动延迟时间为80ms以下的电磁接触器。 
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11.7 抗干扰对策 

干扰包括两类，一类是从外部进入驱动器并可能导致其误动作，另一类由驱动器辐射

出去可能导致周边设备运行异常。驱动器是由微弱信号控制的电子设备，通常需要以下

防护措施。 

此外，由于驱动器通过高速开关输出电流，会形成干扰源。当干扰造成周边设备误动

作时，就应采取防干扰措施。根据干扰传播途径不同，采取的对策也不同。 

 

(1) 抗干扰对策方法 

(a) 一般对策 

・驱动器的动力线(输入输出线)和信号线应避免平行布线及捆扎配线，请分别

进行配线。 

·与编码器的连接线以及用于控制的信号线请采用双绞屏蔽线，将屏蔽线的外

表皮与SD端子连接。 

·驱动器、伺服电机等采用1点接地。 

(参考3.12节) 
 

(b) 从外部侵入的导致驱动器误动作的干扰 

 若驱动器附近有会产生干扰源的设备(电磁接触器、电磁制动器、使用了大量

继电器等)，可能会导致驱动器误动作时，需采取以下几项措施。 

·请在干扰多发的设备上安装浪涌抑制器，抑制干扰发生。 

·请在信号线上安装数据线滤波器。 

·请使用线夹将编码器的连接线及控制用信号线的屏蔽线进行接地。 

・虽然驱动器内置浪涌吸收器，但针对过大的外来干扰或雷电浪涌，为了保护

驱动器和其他设备，推荐在装置的电源输入部分安装压敏电阻。 
 

(c) 由驱动器辐射出去导致周边设备误动作的干扰 

 驱动器产生的干扰分为：与本体及驱动器主回路(输入输出)连接的电线发出

的干扰；主回路电线附近周边设备的信号线发生的电磁及静电干扰；以及通过

电源电线传输的干扰。 

電源線を伝播するノイズ

…経路④，⑤

…経路①

…経路②

…経路③

…経路⑦

…経路⑧

…経路⑥

サーボアンプからの直接輻射ノイズ

電源線からの輻射ノイズ

サーボモータ接続線からの輻射ノイズ

漏れ電流による接地線からの回込みノイズ

空中伝播ノイズサーボアンプの
発生ノイズ

静電誘導ノイズ

電磁誘導ノイズ

電路伝播ノイズ

 

 

驱动器 驱动器的 驱动器发出 
的干扰 

空中传播干扰 

电磁感应干扰 

静电感应干扰 

电路感应干扰 

线路④，⑤ 

线路⑥ 

驱动器发出的直接辐射干扰 

电源线发出的辐射干扰 

伺服电机连接线发出的辐射干扰 

电源线传播的干扰 

漏电流接地线发出的潜行干扰 

线路① 

线路② 

线路③ 

线路⑦ 

线路⑧ 
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⑦

受信機計器

センサ電源

サーボ
アンプ

①

③

②

④

⑦

⑥

②

③

⑧

⑤

サーボモータ M

⑦

センサ

 

干扰信号传播路径 对策 

①②③ 

计算器、信号接收器、传感器等使用微弱信号，易受干扰信号影响造成误动作的设备，或其信号线与

驱动器收纳在同一控制柜内，或者靠近布线的场合，干扰信号在空中传播会造成设备误动作，请采取

以下措施。 

1. 容易受到影响的设备，请尽量远离驱动器安装。 

2. 容易受到影响的信号线，请尽量远离驱动器的输入输出线。 

3. 请避免信号线及动力线(驱动器输入输出线)平行布线或捆扎配线。 

4. 请在输入输出线中安装干扰滤波器或在输入线处安装无线电干扰滤波器，抑制电线发出的辐射干

扰。 

5. 信号线及动力线请使用屏蔽线或装入独立的金属线管中。 

④⑤⑥ 

在信号线与动力线平行布线或捆扎的情况下，电磁感应干扰及静电感应干扰会传播到信号线，造成误

作动，请采取以下措施。 

1. 容易受到影响的设备，请尽量远离驱动器安装。 

2. 容易受到影响的信号线，请尽量远离驱动器的输入输出线。 

3. 请避免信号线及动力线(驱动器输入输出线)平行布线或捆扎配线。 

4. 信号线及动力线请使用屏蔽线或装入独立的金属线管中。 

⑦ 

周边设备的电源与驱动器使用同一系统电源时，驱动器发出的干扰信号逆流入电源线，会造成设备误

动作，请采取以下措施。 

1.请在驱动器的电源线(输入线)上安装无线电干扰滤波器(三菱电机制FR-BIF-(H))。 

2.请在驱动器的动力线上安装干扰滤波器(三菱电机制FR-BSF01・FR-BLF)。 

⑧ 
周边设备及驱动器的接地线构成闭环回路时，可能会流过漏电流，导致设备误作动。此时，拆下设备

的接地线即可排除误作动。 

 

驱动器 

传感器电源 

传感器 

测量装置 接收设备 

伺服电机 
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(2) 抗干扰对策品 

(a) 数据线滤波器(推荐品) 

 在编码器电缆等处安装数据线滤波器，可防止干扰信号侵入。 

 例如，数据线滤波器可选择TDK的ZCAT3035-1330和NECTOKIN 的ESD-SR-250。 

 ZCAT3035-1330(TDK)阻抗规格如下所示。此阻抗值为参考值，并非保证值。 
 

阻抗[Ω] 

外形寸法図(ZCAT3035-1330)

[単位：mm]

39±1

φ
13
±
1

φ
30
±
1

ケーブル固定用
バンド取付け部34±1

ロット番号 品名 

TDK
 

10～100MHz 100～500MHz 

80 150 

 

(b) 浪涌抑制器(推荐品) 

 驱动器周围的AC继电器·AC电磁阀等元件上安装的浪涌限制器推荐使用以下

的产品或相当品。 

MC

SK

サージキラー

リレー

20cm以下

サージキラー

MC

ON
OFF

 

(例)CR-50500(OKAYA) 
额定电压 

AC[V] 

C 

[μF±20％] 

R 

[Ω±30%] 
测试电压  外形尺寸图[单位：mm] 

250 0.5 50(1/2W) 

端子间：625VAC，50/60Hz 60s 

端子-接地间：2000VAC  

50/60Hz 60s 

 

      

 

 并且，DC继电器·DC电磁阀等元件上安装二极管。 

 最大电压：继电器等的驱动电压的4倍以上 －＋

ダイオード

RA
 

 最大电流：继电器等的驱动电流的2倍以上 

 

 

6 1 
3 0 0 m i m 3 0 0 m i m 

前端焊接加工 
安装频带 A W G 1 8 绞线 

1 5 1 

4 8 1 . 5 

C R - 5 0 5 0 0 
6 1 

1 6 1 
( 1 8 . 5 5 ) m a x . 

3 . 6 

电缆固定用 

频带安装部 

[单位：mm] 

名称 
批号 

外形尺寸图（ZCAT3035-1330） 

继电器 

浪涌抑制器 

20cm 以下 

二极管 

浪涌抑制器 
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(c) 电缆夹AERSBAN-□SET 

 一般情况下，屏蔽线的接地线与连接器的SD端子连接已足够，但是如下图所

示，直接与接地排连接效果更佳。 

 将编码器电缆的地线安装在驱动器附近的接地排上，按下图所示，将电缆的

外皮剥掉一部分，露出外部导体，用电缆夹将此部分按压在接地排上。若电缆

较细，可将多根并在一起按压。 

 电缆夹包含接地排与夹具。 

クランプ金具
(A，B)

ケーブル

アース板

外部導体 
クランプ部分図 

4
0

カッター

ケーブル

クランプ部のケーブル 
被覆をむきます。

 

・外形图 
 

[单位：mm] 

アース板 クランプ金具 

(注)M4ねじ

1
1

3
6

C A

6 22

17.5

35

3
5

2-φ5穴
取付け穴

L以下 10

3
0

B
±
0.
3

7 2
4＋

0.
3

  
0

2
4 

0
-0
.2

 

注. 接地用螺纹孔。请与控制柜的接地板连接。 

 

型号 A B C 附属安装工具  夹紧工具 L 

AERSBAN-DSET 100 86 30 夹紧工具2个  A 70 

AERSBAN-ESET 70 56  夹紧工具B1个  B 45 

 

电缆 

接地排 
夹具 

外部导体 

夹持部位图 

剥掉夹持部的 

电缆外皮 
刀具 

电缆 

接地排 夹具 

2-φ5 孔 

安装孔 

（注）M4 螺纹 

L 以下 
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(d) 线路干扰滤波器(FR-BSF01・FR-BLF：三菱电机(株)制) 

 可以抑制驱动器电源或输出侧辐射出的干扰信号，对高频率的漏电流(零相电

流)也有抑制效果。特别是0.5MHz～5MHz范围内抑制效果最好。 
 

连接图 外形尺寸图[单位：mm] 

线路干扰滤波器使用驱动器的主回路电源(L1･L2･L3)

和伺服电机动力线。请保证所有电线以同样的方向同

样的次数经过线路干扰滤波器。在主回路电源线上使

用时，经过次数越多越有效，但一般经过次数为4次。

在伺服电机动力线上使用时，经过次数为4次以下。请

勿让接地线经过滤波器。会减弱效果。 

如下图所示，将电线卷在线路干扰滤波器上，形成需

要的贯通次数。若电线过粗无法缠绕时，请使用2个以

上线路干扰滤波器，使经过次数的合计达到所需次数。 

线路干扰滤波器请尽量靠近驱动器。可提高降噪效果。 

MCMCCB
例1

電源

サーボアンプ

ラインノイズ
フィルタ

L1

L2

L3

(貫通回数4回)

MCMCCB

ラインノイズ
フィルタ

例2

電源
サーボアンプ

L1

L2

L3

2個使用した場合
(合計貫通回数4回)

 

FR-BSF01：三菱电机(株)制 

(电线尺寸3.5㎜2(AWG12)以下用) 

4
.5

(110)

(
2
2.

5)

(
65
)

(65)

2-φ5

φ33

1
1.
25

±
0
.5

95±0.5

 

FR-BLF：三菱电机(株)制 

(电线尺寸5.5㎜2(AWG10)以上用) 

160
180

130
85

8
0

2
.3

3
5

3
1.
5
φ7

7

 

 

驱动器 

驱动器 

使用 2 个时 

（合计经过次数 4 次） 

电

源 

例 1 

例 2 电

源 

（经过次数 4 次） 

MCCB  MC 

MCCB  MC 

线路干扰 
滤波器 

线路干扰 
滤波器 
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(e) 无线电干扰滤波器(FR-BIF-(H)：三菱电机(株)制) 

 可以抑制驱动器电源侧辐射出的干扰信号，特别是对10MHz以下的无线电频段

有效。输入专用。 

 200V级：FR-BIF 

 400V级：FR-BIF-H 

 
 

连接图 外形尺寸图[单位：mm] 

连接线请尽量短。请务必接地。 

单相电源下使用FR-BIF-(H)（三菱电机(株)制）时，未接线的导线请

务必进行绝缘处理。 

ラジオノイズ
フィルタ

サーボアンプ

電源

MCMCCB

L3

L2

L1

端子台

 

 

 

 

(f) 输入电源用压敏电阻(推荐品) 

 可抑制外来干扰信号、雷电浪涌等进入驱动器。使用压敏电阻时，请将设备

输入电源的各相之间连接起来。压敏电阻推荐使用日本CHEMI-CON制

TND20V-431K，TND20V-471K或TND20V-102K。压敏电阻的详细规格及使用方法请

参照厂商产品列表。 
 

电源电压 压敏电阻 

最大额定 
最大限制 

电压 

静电容量 

(参考值) 

可变电阻电压 

额定(范围) 

V1mA 
允许回路电压 

过压 

电流耐量性 

能量 

耐量性 

额定脉冲 

功率 

AC[Vrms] DC[V] 8/20μs[A] 2ms[J] [W] [A] [V] [pF] [V] 

100V级 

200V级 

TND20V-431K 275 350 10000/1次 

7000/2次 

195 

1.0 100 

710 1300 430(387～473) 

TND20V-471K 300 385 215 775 1200 470(423～517) 

400V级 TND20V-102K 625 825 
7500/1次 

6500/2次 
400 1650 560 1000(900～1100) 

 
[单位：mm] 

W

φd

E

H

D

L

T

 

型号 
D 

Max. 

H 

Max. 

T 

Max. 

E 

±1.0 

(注)L 

min. 

φd 

±0.05 

W 

±1.0 

TND20V-431K 
21.5 24.5 

6.4 3.3  

0.8 10.0 TND20V-471K 6.6 3.5 20 

TND20V-102K 22.5 25.5 9.5 6.4  

注. 导线长(L)的特殊产品，请咨询制造商。 

       

 

44 

42 

29 7 

4 
φ5 孔 

58 

29 

约
3
0
0
 

泄漏电流：4 mA 
红 白 蓝 绿 

驱动器 

电

源 

端子台 

无线电干扰 

滤波器 

MCCB  MC 
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11.8 漏电断路器 

(1) 选型方法 

 AC伺服中有PWM控制的高次谐波斩波电流通过。高次谐波产生的漏电流比商用电源

驱动电机的漏电流更大。 

 请参照以下公式选定漏电断路器，确认驱动器、伺服电机接地是否良好。 

 此外，为减少漏电流，请尽可能缩短输入输出电线的布线距离，并保证接地距离

30cm以上。 

 

额定感应电流≧10・{Igl＋Ign＋Iga＋K・(Ig2＋Igm)}[mA]････････････(11.1) 

 

Ign

ノイズフィルタ
電線

電線

Ig1 Iga Ig2 Igm

Mサーボ
アンプ

NV

 

漏电断路器 
K 

型式 本公司产品 

对应谐波·浪涌电流的

产品 

NV-SP 

NV-SW 

NV-CP 

NV-CW 

NV-HW 

1 

一般产品 

BV-C1 

NFB 

NV-L 

3 

 

Igl：从漏电断路器到驱动器输入端子的电路的泄漏电流 

   (从图11.3中求得) 

Ig2：从驱动器输出端子到伺服电机间电路的泄漏电流 

   (从图11.3中求得) 

Ign：连接输入侧滤波器等时的泄漏电流 

   (FR-BIF-(H) （三菱电机(株)制）时每个4.4mA) 

Iga：驱动器的泄漏电流(根据表11.6计算) 

Igm：伺服电机的泄漏电流 (根据表11.5计算) 
 

120

100

80

60

40

20

0
2
3.5

5.5
8
14
22

38

80
150

30
60
100

電線サイズ[mm2]

漏
れ
電
流

[mA]  

120

100

80

60

40

20

0
2
3.5

5.5
8
14
22

38

80
150

30
60
100

電線サイズ[mm2]

漏
れ
電
流
[mA]  

a. 200V级的场合 b. 400V级的场合 

 
图11.3 CV电缆为金属配线时，每1km的泄漏电流例(lg1，lg2) 

 

驱动器 

电线 
干扰滤波器 

电线 

泄 
漏 
电 
流 

[mA] 

泄 
漏 
电 
流 

[mA] 

电线尺寸[mm
2
] 电线尺寸[mm

2
] 
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表11.5 伺服电机的泄漏电流例(Igm) 

伺服电机输出[kW] 泄漏电流[mA] 

0.05～1 0.1 

 

表11.6 驱动器的泄漏电流例(Iga) 

驱动器容量[kW] 泄漏电流[mA] 

0.1～0.6 0.1 

 

表11.7 漏电断路器选型例 

驱动器 漏电断路器额定感应电流[mA] 

LECSS2-□ 

LECSS1-□ 
15 
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(2) 选型例 

 根据下述条件选定漏电断路器示例。 

サーボアンプ
MR-J3-40B

サーボモータ
HF-KP43

2mm2×5m 2mm2×5m

M

NV

Ig1 Iga Ig2 Igm

 

 使用可抑制高次谐波、浪涌的漏电断路器。 

 按照下图公式(11.1)计算各项值。 

 

Igl＝20・
5

1000
＝0.1[mA] 

 

Ig2＝20・
5

1000
＝0.1[mA]  

 

  Ign＝0(不使用) 

 

  Iga＝0.1[mA] 

 

  Igm＝0.1[mA] 

 

 带入公式(11.1)。 

 

   Ig≧10・{0.1＋0＋0.1＋1・(0.1＋0.1)} 

    ≧4[mA] 

 

 根据计算结果,使用额定漏电电流(Ig)是4.0[mA]以上的漏电断路器。 

 在NV-SP/SW/CP/CW/HW系列中使用15[mA]。 

 

伺服电机 

LE-S8-□ 

驱动器 

LECSS□-S8 

2mm
2
 X5m 2mm

2
 X5m 
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11.9 EMC滤波器(推荐品) 

需符合EN规格的EMC指令时，推荐使用下述滤波器。有些EMC滤波器的泄漏电流较大。 

 

(1) 与驱动器的组合 

驱动器 
推荐滤波器(双信电机) 

重量[kg] 
型号 泄漏电流[mA] 

LECSS2-□ 

LECSS1-□ 
(注)HF3010A-UN 5 3 

注. 使用此EMC滤波器时，请另行订购浪涌保护器。 

 
 

(2) 连接例 

MCCB
L1

L2

L3

L11

L21

サーボアンプ

1

2

3

4

5

6

E

(注2)
サージプロテクタ1
(RAV-781BYZ-2)
(岡谷電機産業)

(注2)
サージプロテクタ2
(RAV-781BXZ-4)
(岡谷電機産業)

(注1) 電源

1

2

3

1 2 3

MC

EMCフィルタ

 

注 1. 单向AC200～230V电源的场合，请将电源连接L1和L2，L3不要进行任何连接。 

   单向AC100～120V电源的场合，没有L3。电源规格请参照1.3节。 

  2. 连接浪涌保护器的场合。 

 

驱动器 EMC 滤波器 

MCCB 

（注 1）电源 

MC 

（注 2） 

浪涌保护器 1 

（RAV-781BXZ-4） 

（岗谷电机产业） 

（注 2） 

浪涌保护器 2 

（RAV-781BXZ-4） 

（岗谷电机产业） 
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(3) 外形图 

(a) EMC 滤波器 

HF3010A-UN 

［单位：㎜］ 

M4

IN

32
±
2

8
5±

2

1
10
±

4

3-M4

65±4

(41)

4-5.5×7

258±4

273±2

288±4

300±5

3-M4
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(b) 浪涌保护器 
 

RAV-781BYZ-2 

4
.5

±
0.
51 32

41±1.0

28
.5

±
1.
0

28
±

1.
0

φ4.2±0.2

20
0＋

3
0

－
0

UL-1015AWG16

5
.5
±

1

1
1±

1

 

［单位：mm］ 

黒 黒 黒
① ② ③

 

RAV-781BXZ-4 

4
.5

±
0.
51 32

41±1.0

28
.5

±
1.
0

28
±

1.
0

φ4.2±0.2

20
0＋

3
0

－
0

UL-1015AWG16

5
.5
±

1

1
1±

1

 

［单位：mm］ 

① ② ③ ④

 

 

黑 黑 黑 
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12．绝对位置检测系统 
 

 

第 12 章 绝对位置检测系统 

注意 
 
● 发生绝对位置消失报警或绝对位置计数器警告(AE3)的场合，请务必再次进行

原点复位。否则可能会发生非预期的动作。 
 

 

要点  
 
●LE-S6-□・LE-S7-□・LE-S8-□系列的伺服电机拆下编码器电缆的话，绝对位置数

据会消失。所以，拆除编码器电缆的话，请务必进行原点复位后再运行。 

 

12.1 特点 

如下图所示，编码器正常运行时，由旋转1圈的位置检测编码器和检测旋转次数的旋转

累积计数器构成。 

绝对位置检测系统与伺服系统控制器电源的ON/OFF无关，通常可检测设备的绝对位置

并由电池备份存储。因此，设备安装时进行一次原点复位的话，之后接通电源时就不用

进行原点复位了。 

停电和故障的场合，也容易恢复。 

CYC0

現在位置

原点データ
LS0

位置データ
位
置
制
御

速
度
制
御

LS
回転数検出

CYC
1回転内の
位置検出

サーボモータ

1pulse/rev回転累積カウンタ

1回転内カウンタ

高速シリアル
通信

サーボアンプサーボシステムコントローラ

バッテリ

MR-J3BAT

 

 

驱动器 

LEC-MR-J3BAT 

伺服系统控制器 

现在位置 

原点数据 

电池 

位置数据 

LS 

旋转次数检测 

CYC 

旋转 1 圈的 

位置检测 

速 
度 
控 
制 

位
置 
控 
制 

伺服电机 

1pul se/rev 旋转累计计数器 

旋转 1 圈计数器 

高速串行通信 
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12.2.规格 

要点  
 

● 更换电池只能在仅控制回路电源为ON的状态下进行。关闭控制回路电源的状态下

卸掉电池的话，绝对位置数据消失。 
 

 

(1) 规格一览 
 

项目 内容 

方式 电子式·电池备份方式 

电池 
锂电池(1次电池，公称＋3.6V)×1个 

型号：LEC-MR-J3BAT 

最大旋转范围 原点±32767rev 

(注1)停电时最大转速 3000r/min 

(注2)电池备份时间 约1万小时（未通电时的电池寿命） 

(注3)电池寿命 从制造日开始5年内 

注 1. 停电等时，外力使轴旋转时的最大转速。 

  2. 在不通电的状态下，电池决定数据保持时间。电池的寿命与通电/未通电无关，请在运行之日起

3年内更换。若在规格范围外使用，可能会发生绝对位置丢失（25）的报警。 

  3. 根据电池的保管状态，特性可能会劣化，所以推荐从制造日期开始2年内连接驱动器进行使用。

电池的寿命与电池的连接与否无关，都是从制造日期开始5年。 

 

(2) 构成 

サーボシステムコントローラ サーボアンプ

CN1A

サーボモータ

CN2

バッテリ
(MR-J3BAT)

CN4

 

(3)  参数的设定 

 将参数№PA03设定为“□□□1”，使绝对位置检测系统有效。 

絶対位置検出システムの選択
0：インクリメンタルシステムで使用する
1：絶対位置検出システムで使用する

パラメータ№PA03

 

 

驱动器 

电池 

(LEC-MR-J3BAT) 

伺服系统控制器 

伺服电机 

参数 No.PA03 

绝对位置检测系统的选择 

0：在增量系统中使用 

1：在绝对位置检测系统中使用 
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12.3 电池的更换方法 

危险 

 
● 因为有可能造成触电，请关闭主回路电源，待15分钟以上（30KW以上的场合，

20分钟以上），充电指示灯灭后，用电笔等确认P(+)与N(－)间的电压，再更

换电池。此外，确认充电指示灯是否熄灭时，请务必在驱动器的正面观看。 
 

 

要点  
 

● 因为有可能引起驱动器内部回路发生静电破坏。请务必遵守以下事项。 

·人体及操作台需接地。 

·请不要直接用手触摸插头的引脚或电气部分的导电部位。 
 

 

12.3.1 打开控制回路电源进行更换的场合 

要点  
 

● 控制回路电源关闭状态下更换电池，绝对位置数据会消失。 
 

 

● 在控制回路电源为ON状态下更换电池，绝对位置数据不会消失。向驱动器内安装电

池的方法请参照12.4节。 

 

12.4 电池的安装方法 

要点  
 
● 若电池座在底部，则此驱动器在电池安装状态下无法进行接地配线。因此，请务

必完成驱动器的接地配线后再安装电池。 
 

 

コネクタをCN4に
挿入してください。

 

LECSS□-S5/LECSS□-S7/LECSS□-S8的场合 

 

将插头插入 CN4 中。 
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12.5 绝对位置检测数据的确认 

通过安装软件(MR Confignrator2
TM
)能够确认绝对位置数据。 

选择“诊断""ABS 数据显示"，打开绝对位置数据显示画面。 

 

(1) 选择目录的“诊断”之后，打开后面的子目录。 

 

(2) 从子目录中选择“ABS 数据显示”，弹出ABS数据显示窗口。 

 

(3) 按“完成”键，关闭ABS数据显示窗口。 
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第 13 章 伺服电机 
 

13.1 带锁伺服电机 

13.11. 概要 
 

 注意 

此锁定用于上下驱动中停电或伺服故障时防止掉落或保持停止。正常制动(含伺服

制动)时请不要使用。 

锁定有延迟时间。从伺服电机控制开始到锁定解除的时间请留出余裕。使用时请务

必在实机上确认锁定延迟时间。 

请将锁定用作动回路与外部紧急停止开关保持联动。 

与伺服电机驱动无关，解除锁定时温度会上升。 

在加减速度急剧变化状态下运行可能会造成寿命缩短。 

 

带锁伺服电机可防止上下轴掉落或作为紧急停止时的双重安全保障使用。伺服电机运行时，向锁定部供电

可解除锁定。切断电源锁定生效。 

 

(1) 锁定用电源 

请准备下述锁定专用电源。锁定端子(B1・B2)无极性。 

電
磁
ブ
レ
ー
キ

スイッチ

VAR

B1

U B電磁ブレーキ用
DC24V電源

B2

電
磁
ブ
レ
ー
キ

スイッチ

VAR

B1

U B電磁ブレーキ用
DC24V電源

B2

または  

B1与B2之间请务必安装浪涌吸收器。浪涌吸收器内使用二极管时，锁定作动时间会延长。 

 

(2) 声音的产生 

在低速领域运行时，锁定衬套会发生格格的响声，并非功能上有问题。 

发生锁定音时，可以通过设定驱动器的机械共振抑制滤波器参数进行改善。 

 

(3) 锁定回路用浪涌吸收器的选定 

以下为使用浪涌吸收器时的选定例 

(a) 选定条件 
 

项目 条件 

DC24V

リレー

ブレーキコイルU バリスタ
 

锁定规格 R[Ω]:电阻值(注) 

L[H]:感应系数(注) 

Vb[V]:电源电压 

希望抑制电压 Vs[V]以下 

耐用浪涌外加次数 N次 

(注) 参照13.1.2章。  

 

锁定用 

DC24V 电源 
锁定用 

DC24V 电源 

 

锁

定 

 

锁

定 

 

锁定线圈 

开关 

或者 

开关 

继电器 

电池 
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(b) 浪涌吸收器的预选定及检证 

1) 可变电阻最大允许回路电压 

预选定比最大允许回路电压Vb[V]大的压敏电阻。 
 

2) 锁定电流(Ib) 

 

Ib =  
Vb

R
 [A] 

 

3) 锁定线圈发出的能量(E) 

 

E = 
2

L × lb2

 [J] 

 

4) 压敏电阻限制电压(Vi) 

回路开放时，电流(Ib)流过压敏电阻时的限制电压(Vi)通过锁定线圈发生的能量(E)及压敏

电阻特性图得出。 

若压敏电阻限制电压(Vi)[V]＜希望抑制电压(Vs)[V]，则Vi为良好。 

无法满足Vi＜Vs时，请重新选定压敏电阻或提高设备的耐压力。 

 

5) 浪涌电流宽度(τ) 

假设压敏电阻吸收了全部能力，浪涌电流宽度(τ)如下所示。 

 

τ = 
E

Vi × lb
 [S] 

 

6) 压敏电阻的浪涌寿命检讨 

根据压敏电阻特性图，求出当浪涌电流宽(τ)，浪涌施加次数为N次时的保证电流值 (Ip)。

计算保证电流值(Ip)除以锁定电流(Ib)的值。 

若Ip/Ib有充分余裕，则可以判断电涌外加寿命次数N[次]为良好。 

 

(4) 其他 

带锁伺服电机的轴端会产生磁通。会吸引切削末、螺钉等磁性体。请加以注意。 
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13.1.2 带锁伺服电机的特性 

 

 注意 

此锁定用于上下驱动中停电或伺服故障时防止掉落或停止保持。正常制动(含伺服

制动)时请不要使用。 

确认锁定可正常作动后再开始运行。 

锁定的作动时间由使用的电源回路决定。使用时请务必在实机上确认动作延迟时

间。  

 

带锁伺服电机的保持用锁定特性(参考值)如下所示。 
 

伺服电机 

项目 

LE-□-B 

S5 

（50W） 

S6 

（100W） 

S7 

（200W） 

S8 

（400W） 

形式(注1)    无励磁作动型(弹簧制动)安全制动 

额定电压(注4)    DC 24 V
  0
-10% 

消耗功率  [W] at 20℃ 6.3 7.9 

线圈电阻(注6)   [Ω] 91.0 73.0 

感应系数(注6)   [H] 0.15 0.18 

制动静摩擦转矩  [N• m] 0.32 1.3 

解锁延迟时间(注2)   [s] 0.03 0.03 

制动延迟时间(注2) [s] 直流断  0.01 0.02 

允许制动量 
 每制动1次 [J] 5.6 22 

 每小时 [J] 56 220 

电机轴处锁定的晃动量(注5)  [度] 2.5 1.2 

锁定寿命(注3) 
 制动次数 [次] 20000 

 1制动的移动量 [J] 5.6 22 

使用浪涌吸收器的选定例 

(注7，8) 

抑制电压145V时 TND20V-680KB (135[V]) 

抑制电压370V时 TND10V-221KB (360[V]) 

 
注  1. 无手动解除功能。请供给DC24V电源，解除锁定。 

  2. 初始吸引间隙下20℃时的值。 

  3. 由于制动使制动器内层发生磨损，从而导致锁定间隙变大，无法进行间隙调整。因此将截止到需要调整为止的期间作

为锁定寿命。 

  4. 请务必准备锁定专用电源。 

  5. 代表初始值。不是保证值。 

  6. 此值为测量值，不是保证值。 

  7. 请根据锁定特性及浪涌吸收器的特性，选择合适的继电器。浪涌吸收器内使用二极管时，锁定作动时间会延长。 

  8. 日本CHEMI-CON制 
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13.2 油水对策 

(1) 电缆浸在油水中时请勿使用。 

カバー

サーボ
モータ

油水溜り

毛細管現象

 

(2) 在切削油等油分环境中使用时，根据油的种类不同，可能会对密封剂、密封圈、电缆等造成影响。 

 

13.3 电缆 

从伺服电机引出的标准电缆及编码器电缆请固定在电机上，使其不能移动。否则可能会造成断线。并且，

请勿改造电缆顶端的插头、端子等。 

 

13.4 伺服电机额定旋转速度 

伺服电机(LE-S5-□、LE-S6-□、LE-S7-□、LE-S8-□)的额定旋转速度是3000[r/min]。

盖 

伺服 
电机 

油水滞留 

毛细管现象 
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13.5 插头安装 

若插头固定不充分，在运行时松动，可能无法有效防尘。 

为实现防护等级IP65，安装插头时请注意以下几点。 

 

(1) 安装螺钉时，请按压插头使其无法移动，沿对角线缓慢拧紧螺钉。 

1)

4)

3)

2)

締付け順序

1) 2) 3) 4)

 

締付け順序

1) 2)

1)

2)

 

电源用插头、编码器用插头 锁定用插头 

 
(2) 请用均等的力拧紧螺钉。紧固力矩如下所示。 

電磁ブレーキ用コネクタ
ねじサイズ: M2
締付けトルク: 0.2N•m

電源用コネクタ
ねじサイズ: M2
締付けトルク: 0.2N•m

エンコーダ用コネクタ
ねじサイズ: M2
締付けトルク: 0.1N•m

 

(3) 各插头与伺服电机的接合部有防尘的密封件(O型圈)。安装插头时，请注意密封件(O型圈)是否有脱

落、咬合。若密封件(O型圈)发生脱落、咬合，将无法有效防尘。 

 

锁定用连接器 

 拧紧顺序  拧紧顺序 

编码器用插头 

螺纹尺寸：M2 

紧固力矩：0.1N·m 

电源用插头 

螺纹尺寸：M2 

紧固力矩：0.2N·m 

锁定用插头 

螺纹尺寸：M2 

紧固力矩：0.2N·m 
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附 1 参数一览 

要点  
 
● 参数简称前带有*号的参数在如下条件下生效。 

* ：设定后关闭电源再接通，或进行驱动器复位才能生效。 

**：设定后关闭电源再接通才能生效。 
 

 

附 1.1 驱动器（驱动器单元） 

基本设定参数(PA□□)  增益・滤波器参数(PB□□) 

No. 简称 名称  No. 简称 名称 

PA01 **STY 控制模式  PB01 FILT 自适应调谐模式 

PA02 **REG 再生选件    (自适应滤波器Ⅱ) 

PA03 *ABS 绝对位置检测系统  PB02 VRFT 振动抑制控制调谐模式(高级振动抑制控制) 

PA04 *AOP1 功能选择A-1  PB03  厂商设定用 

PA05 

 

厂商设定用  PB04 FFC 反馈增益 

～   PB05  厂商设定用 

PA07   PB06 GD2 针对伺服电机的负载转动惯量比 

PA08 ATU 自动调谐模式  PB07 PG1 模型控制增益 

PA09 RSP 自动调谐响应性  PB08 PG2 位置控制增益 

PA10 INP 到位范围  PB09 VG2 速度控制增益 

PA11 

 

厂商设定用  PB10 VIC 速度积分补偿 

～   PB11 VDC 速度微分补偿 

PA13   PB12 OVA 超调量补偿 

PA14 *POL 旋转方向选择  PB13 NH1 机械共振抑制滤波器1 

PA15 *ENR 编码器输出脉冲  PB14 NHQ1 陷波形状选择1 

PA16 

 

厂商设定用  PB15 NH2 机械共振抑制滤波器2 

～   PB16 NHQ2 陷波形状选择2 

PA18   PB17  自动设定参数 

PA19 *BLK 禁止写入参数  PB18 LPF 低通滤波器设定 

    PB19 VRF1 振动控制 振动频率设定 

    PB20 VRF2 振动控制 共振频率设定 

    PB21  厂商设定用 

    PB22  

    PB23 VFBF 低通滤波器选择 

    PB24 *MVS 微振动抑制控制选择 

    PB25  厂商设定用 

    PB26 *CDP 增益切换选择 

    PB27 CDL 增益切换条件 

    PB28 CDT 增益切换时间常数 

    PB29 GD2B 增益切换 针对伺服电机的负载转动惯量比 

    PB30 PG2B 增益切换 位置控制增益 

    PB31 VG2B 增益切换 速度控制增益 

    PB32 VICB 增益切换 速度积分补偿 

    PB33 VRF1B 增益切换 振动控制 振动频率设定 

    PB34 VRF2B 增益切换 振动控制 共振频率设定 

   

 PB35 

～ 

PB44 

 厂商设定用 

PB45 CNHF 振动抑制控制滤波器2 
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  扩展设定参数(PC□□)    输入输出设定参数(PD□□) 

No. 简称 名称  No. 简称 名称 

PC01 *ERZ 误差过大报警等级  PD01  厂商设定用 

PC02 MBR 电磁制动器顺控输出  ～  

PC03 *ENRS 编码器输出脉冲选择  PD06  

PC04 **COP1 功能选择C-1  PD07 *D01 输出信号软元件选择1(CN3-13) 

PC05 **COP2 功能选择C-2  PD08 *D02 输出信号软元件选择2(CN3-9) 

PC06 *COP3 功能选择C-3  PD09 *D03 输出信号软元件选择3(CN3-15) 

PC07 ZSP 零速  PD10  厂商设定用 

PC08  厂商设定用  ～  

PC09 MOD1 模拟监视器1输出  PD13  

PC10 MOD2 模拟监视器2输出  PD14 *DOP3 功能选择D-3 

PC11 MO1 模拟监视器1补充  PD15 *IDCS 驱动器之间通信设定 

PC12 MO2 模拟监视器2补充  PD16 *MD1 驱动器间通信  主局设定时  送信数据选择1 

PC13 

 

厂商设定用  PD17 *MD2 驱动器间通信  主局设定时  送信数据选择2 

～   PD18 
 

厂商设定用 

PC16   PD19  

PC17 **COP4 功能选择C-4  PD20 *SLA1 驱动器间通信  子局设定时  主局No.选择1 

PC18 
 

厂商设定用  PD21  厂商设定用 

PC19   ～  

PC20 *COP7 功能选择C-7  PD29  

PC21 *BPS 报警履历消除  PD30 TLC 主局/子局运行  子局侧转矩指令系数 

PC22 

 

厂商设定用  PD31 VLC 主局/子局运行  子局侧速度限制系数 

～   PD32 VLL 主局/子局运行  子局侧速度限制调整值 

PC32      

 

附 1.2 转换器单元 

No. 简称 名称 

PA01 *REG 再生可选项的选择 

PA02 *MCC 电磁接触器驱动输出力选择 

PA03 

 

厂商设定用 

～  

PA07  

PA08 *DMD 自动调谐模式 

PA09 *BPS 报警履历消除 

PA10 
 

厂商设定用 

PA11  

PA12 *DIF 输入滤波器设定 

PA13 

 

厂商设定用 

～  

PA15  
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附 2 信号配列记录用纸 

1

2

3

5

4

6

7

9

8

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

DI1

MO1

DICOM

LG

DOCOM

DICOM

LZ

DI2

MO2

EM1

LG

LBR

LA

LB

LZR

LAR

DI3

 

 

附 3 双分支接头外形图(WAGO) 

ドライバスロット   電線挿入穴 

D C

検電穴 

コーディングフィンガラッチ 

2.7  

20
.8

 
5
.

 
8  

10
.6

 

15.1 2.9 

26.45 

4.75

25 

2.75 A 

4×A(＝B)

721-2105/026-000

721-2205/026-000

寸法[㎜]

A B C D

5 20 5 5.25

7.5 30 7.5 7.75

形名

 

 

型号 
尺寸[mm] 

检电孔 

电线插入孔 驱动器插槽 

编码手指 插销 



 

附 -  5 

 

附录 

 

附 4  联合国危险物品运输相关规定中关于 AC 驱动器电池的内容 
联合国发行了危险物品运输相关的规定建议书(以下称为【联合国建议】)的第15版

(2007年)。与此同时，国际民间航空机关(ICAO)的技术方针(ICAO-TI)，以及国际海事机

关(IMO)的国际海上危险物品规定(MDG Code)中，锂电池的运输规定有部分修改。 

因此，通用AC伺服电池的包装箱记载内容也相应作出更改。 

该更改不涉及制品的功能、性能的更改。 

 

(1)对象机型 

                          电池(单电池)    ：LEC-MR-J3BAT 

 

(2)目的 

为了更安全的运输锂金属电池。 

 

(3)规定劝告更改内容 

 根据联合国建议书第15版以及ICAO-TI 2009-2010版中更改的内容，对锂金属电池

的海上运输、航空运输做了以下内容的更改。另外，对锂金属电池做出区分，单个

为UN3090，装入设备或者一起捆包的为UN3091。 
 

(a)除去装入设备的情况，原本对于含有24个以下的单电池、12个以下组电池的各包

装物上不需要粘贴使用标签、危险物品申告书、1.2 m落下试验，但是现在该免

除被撤销。 
 

(b)使用标签(尺寸:120mm X 110mm}，以及危险物品申告书上必须有紧急联络方式 "a 

telephone number for additional information” 。 
 

(c)增加电池插图的使用标签。 

 

图 电池插图的使用标签例 

 
(4)包装箱变更内容 

 在对象电池的包装箱上添加以下注意文字。 

[内部为锂金属电池，运输时按照相关规定操作。] 

 



 

附 -  6 

 

附录 

 

(5))顾客在运输时的注意事项 

 在进行海上运输以及航空运输时，需要在包装箱上粘贴使用标签(图)以及危险物

品申告书。另外，多个一起捆包的第二层包装袋上也需要粘贴使用标签以及危险物

品申告书。运输时，将指定样式的使用标签以及危险物品申告书贴在包装箱以及第

二层包装物上。 

 

附 5 用于欧洲新电池指令的标志 
对于通用AC伺服电池上粘贴的用于欧洲新电池指令(2006/66/EC)的标志进行说明。 

 

 

注. 该标志只在欧盟各国有效。 

 

该标志是EU指令2006/66/EC第20条[给最终用户的信息]以及附属书Ⅱ指定的。 

本产品在考虑了回收再利用的基础上，使用高品质的材料和部件设计、制造而成。 

上述标志表示在废弃电池和蓄电池时，必须与普通垃圾区别开来进行处理。 

上述标志下方出现元素符号时，表示电池或蓄电池中含有超过标准浓度的重金属。 

浓度标准如下。 

Hg：水银(0.0005%), Cd：镉(0.002%),  Pb：铅(0.004%) 

在欧洲联合国中对使用完的电池以及蓄电池有着分别收集系统，所以请在各地区的收

集/回收中心正确处理电池以及蓄电池。 

请共同努力保护我们的地球环境。 
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附 6 关于驱动器的高次谐波抑制措施 
附 6.1 关于高次谐波及其影响 

附 6.1.1 高次谐波 

电力公司供给的商业用电的正弦波称为基本波，具有基本波整数倍频率的正弦波称为

高次谐波。在基本波基础上加上高次谐波后的电源波形就是变形波形。（请参考下图。） 

在机器电路中有整流电路和使用电容的平滑电路时，输入电流波形会发生变形，产生

高次谐波。 

＋ ＝

基本波電流

高調波電流

(数倍の周波数) ひずみ電流

① ② ③

 

 

附 6.1.2 驱动器的高次谐波产生原理 

由驱动器的电源侧供应的交流输入电流在经过桥式整流器的整流之后，由电容器进行

平滑，变为直流供应给变频器部分。由于给该平滑电容充电，交流输入电流变成了包含

高次谐波的变形波形。 

M

サーボアンプ

サーボ
モータ

電源

ブリッジ整流器

＋

平滑
コンデンサ

インバータ部

 

附 6.1.3 高次谐波的影响 

从设备上发生的高次谐波通过电线传输可能会给其他设备和机器带来以下的影响。 

 

(1)由于高次谐波电流流入设备所引起的异响、振动、烧毁等 

(2)对机器施加高次谐波时，可能会使机器发生误动作。 

 

驱动器 

基本波电流 

高次谐波电流 

（数倍的频率） 变形电流 

电源 

伺服 

电机 

桥式整流器 

平滑 

电容器 

变频器部分 
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附 6.2 驱动器的对象机型 

输入电源 
伺服电机的 

额定容量 
对策 

单相100V 

全容量 

请根据1994年9月通产省(现经济产业省)公布的“需要使用高压或特高压用户的

谐波抑制措施指导方针”进行判定，在需要采取措施时采取适当的措施。电源高

次谐波的计算方法请参考以下所示的资料。 

 参考资料((公司)日本电机工业会) 

・「高次谐波抑制措施宣传册」 

・「特定需求用户的驱动器的高次谐波电流计算方法」 

  JEM-TR225-2007 

单相200V 

三相200V 

三相400V 

 

附 7 周边设备厂商(参考用) 
以下是2011年3月当时的电话号码。请仔细确认好电话号码后再播打，以免打错。 

 

工厂/代理店 电话号码 周边设备名 

东亚电气工业株式会社(名古屋分公司) 052-937-7611 
润工社制电缆 

坂东电线制电缆 

泰科电子 日本合同会社 044-844-8052 泰科电子制连接器 

双信电机株式会社 03-5730-8001 EMC滤波器 

吉田电机工业株式会社 075-594-0199 中继端子台 

日本Molex株式会社 046-261-4500 Molex制连接器 

住友3M株式会社 052-322-9652 3M制连接器 

株式会社TAISEI 052-931-0511 大电制电缆 
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附 8 欧州 EC 指令的对应 
附 8.1 欧州 EC 指令 

欧州EC指令是，欧盟各国统一的法规，为了使保障安全的产品能够顺畅流通为目的而

发布的。在EU加盟国，对所贩卖的产品应负有满足EC指令中的机械指令(1995年1月生

效)・EMC指令(1996年1月生效)・低电压指令(1997年1月生效)的基本安全条件，并粘贴

CE标志的义务。组装了伺服的机械和设备也是CE认证对象。 

 

(1) EMC指令 

 转换器·驱动器（驱动器单元）也是EMC指令对象品，按照EMC指令的要求进行设

计。另外，组装了此转换器·驱动器（驱动器单元）的机械·设备也是EMC指令对象

品。为了使组装了此转换器·驱动器（驱动器单元）的机械·设备适合于EMC指令，

需要使用EMC滤波器。具体的EMC指令对应方法，请参阅EMC设置方针(IB(名)67303)。 

 

(2) 低电压指令 

 转换器·驱动器（驱动器单元）也是低压指令对象品，按照低压指令的要求进行

设计。 

 

(3) 机械指令 

 转换器·驱动器（驱动器单元）是构成机械的主要元件。 

 组装了此转换器·驱动器（驱动器单元）的机械在取得适合于机械指令的宣言之

前不能被使用。 

 

附 8.2 对应 

安装各单元之前请先进行外观检查。然后，作为最终设备要进行性能检查，并保留检

查记录。 

 

（1）使用的驱动器（驱动器单元）·伺服电机 

驱动器（驱动器单元）·伺服电机请使用标准品。 

驱动器系列    ：LECSS□-□ 

伺服电机系列  ：LE-S5-□、LE-S6-□、LE-S7-□、LE-S8-□ (注) 
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(2) 构成 

 驱动器内控制回路与主回路被安全分离。 

(注)コンバータユニット

サーボモータ

制御盤

M

サーボアンプ
(ドライブユニット)

ノーヒューズ
遮断器 電磁接触器

MC

強化絶縁型

DC24V
電源

MCCB

 

注. 在22KW以下的驱动器内没有。 

 

(3) 环境 

(a) 转换器·驱动器（驱动器单元）要在IEC/EN 60664-1规定的污染度2或1的环境

下使用。因此，请安装在水・油・碳・灰尘等不能进入的防护结构(IP54)的控

制柜内。 
 

(b) 请在以下的环境条件中使用。 
 

项目 环境条件 

(注1)环境温度 
运行中 (注2)0～55℃ 

保存・运输中 -20～65℃ 

环境湿度 运行中・保存・运输中 90％RH以下 

海拔 
运行中·保存 1000m以下 

运输中 10000m以下 

注 1. 环境温度是控制柜内部的温度。 

  2. 200V级的3.5kW以下和100V级的400W以下的驱动器可以紧密安装。此时请在环境温度0～45℃

或实际负载率75%以下条件下使用。 

 

(4) 电源 

(a) 转换器·驱动器（驱动器单元）可以在中性点接地的Y连接的电源中的IEC/EN 

60664-1规定的过电压类别Ⅲ条件下使用。但是，使用400V中性点的单相输入时

要在电源输入部分安装强化绝缘变压器。 
 

(b)用于接口的电源，请务必使用强化绝缘输入输出的DC24V外部电源。 

驱动器 

（驱动器单元） 

控制柜 

强化绝缘型 

无熔丝 

断路器 电磁接触器 
伺服电机 

（注）编码器单元 

DC24V 
电源 
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(5) 接地 

(a) 为了防止触电，请务必将转换器单元·驱动器（驱动器单元）的接地(PE)端子(有

标记的端子)连接到控制柜的保护接地(PE)上。 

(b) 将用于接地的电线连接到保护接地(PE)端子上时，请勿将两者紧固在一起。请

按照一个端子一根电线进行连接。 

PE端子 

   

PE端子 

 

(c) 即使使用漏电断路器，为了防止触电，也请务必将驱动器的保护接地(PE)端子

进行接地。 

 

(6) 配线 

(a) 为了避免转换器单元·驱动器（驱动器单元）的端子台连接的电线与相邻端子

接触，请务必使用带绝缘套管的压着端子。 

圧着端子 

絶縁チューブ 
電線 

 

(b) 伺服电机侧的电源用接口请使用IEC/EN规格对应品。 

(c) 请务必将转换器单元·驱动器（驱动器单元）设置到金属制的控制柜内。 

 

(7) 周边设备·选件 

(a) 无熔丝断路器·电磁接触器请使用说明书中记载型号的IEC/EN规格基准品。请

使用类型B的漏电断路器(RCD)。不使用时，请采用二重绝缘或强化绝缘以保证

驱动器和其他装置之间绝缘，或在主电源和驱动器(驱动器单元)之间安装变压

器。 

(b)使用说明书记录的电线是在以下条件中使用的尺寸。其他条件下使用时请遵从

IEC/EN 60204-1的表5和附属文件C。 

·环境温度：40℃ 

·表皮  ：PVC(聚氯乙烯) 

·安装在墙面或开放平台上 

(c) 请使用EMC滤波器降低干扰。 

 

(8) EMC测试的实施 

 组装了转换器单元·驱动器（驱动器单元）的机械・设备的EMC测试，必须在满足

使用环境和电气设备规格的状态下达到电磁并存性(抗扰性、放射性)的基准。 

 转换器单元·驱动器（驱动器单元）相关的EMC指令的处理方法请参考EMC设置导

向(IB(名)67303)。 

 

 

 

 

 

 

 

PE 端子 
PE 端子 

压着端子 

绝缘套管 
电源 
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附 9 UL/cUL 规格的对应 
（1）使用的驱动器（驱动器单元）·伺服电机 

 驱动器（驱动器单元）·伺服电机请使用标准品。 
 

驱动器 

伺服电机 

LE-□-□ 

LECSS□-S5 S5・S6 

LECSS□-S7 S7 

LECSS□-S8 S8 

 

注. 此伺服电机请在安装软件A4版之后的驱动器中使用。  

 

(2) 安装 

 LECSS□-□系列是在控制柜内安装的产品。控制柜的容积是所有元件的总和容积

的150%以上，柜内的温度不能超过55℃。 

 请务必将转换器单元·驱动器（驱动器单元）设置到金属制的控制柜内。 

 

(3) 额定短路(SCCR：Short Circuit Current Rating) 

 根据UL短路实验确认，本驱动器的回路是峰值电流限制在100kA以下(最大500V)的

交流回路。 

 

(4) 法兰 

 伺服电机请用以下法兰或具有同等以上散热效果的支架进行安装。 
 

法兰 

尺寸[mm] 

伺服电机 

LE-□-□ 

250×250×6 S5・S6・S7 

250×250×12 S8 

 

(5) 电容器放电时间 

 电容器放电时间如下。为了安全，请不要在电源切断后的15分钟（30KW以上是20

分钟）内接触充电部分。 
 

驱动器 
放电时间。 

[min] 

LECSS2-S5  LECSS2-S7 1 

LECSs2-S8 LECSS1-S5 LECSS1-S7 2 
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(6) 过载保护特性 

 驱动器装备了电子过热保护器，对伺服电机，转换器单元，驱动器（驱动器单元）

以及伺服电机动力线引起的过负载进行保护。电子过热保护器的作动特性如下所示。

用于升降轴等非平衡转矩的设备时，建议把非平衡转矩控制在额定转矩的70%以下。

驱动器紧密安装时，请在环境温度0～45℃，实效负载率75％以下使用。 

 LECSS□-□系列驱动器中内置伺服电机过载保护功能。(以驱动器额定电流的115%

为基准(full load current)指定的。) 

 

1000

100

10

1

0.1

0 50 150 200 250 300100

サーボロック時 

運転時

 

动 

作 
时 
间 

[s] 

1000

100

10

1

0.1

0 50 150 200 250 300

運転時

サーボロック時 

100

 

负载率[％] 

 

LECSS□-S5 

 

 

负载率[％] 

 

LECSS□-S7・LECSS2-S8 

 

运行时 运行时 

伺服制动时 伺服制动时 



 

附 -  14 

 

附录 

 

(7) 电线选定例 

 对应UL/cUL规格的场合，请使用UL认证的额定60/75℃的铜丝线配线。 

 60℃额定规格的电线[AWG]及压着端子的选择记号如下表所示。（）内是75℃额定

规格的场合。 

 

驱动器 

（驱动器单元） 

转换器 

单元 

 (注3)电线[mm2]  

L1・L2・L3・ 
L11・L21 

U・V・W・P1・P2・ 

 
P・P2・C 

LECSS□-□ 

 
 14（14） 16（16） (注4)14(14) 14（14） 

 

驱动器 

（驱动器单元） 

转换器 

单元 

 (注3)电线[mm2]   

B1・B2 BU・BV・BW OHS1・OHS2  

LECSS□-□ 

 
 16（16）    

注 1. 连接端子台时，请务必使用端子台附带的螺钉。 

  2. 是带冷却风扇的伺服电机的场合。 

  3. 表中的英文字母表示压着工具。压着端子及适用工具请参照推荐压着端子表。 

  4. 连接LE-□-□伺服电机的配线请使用LE-CSM-□□□（可选件）。需要延长时请使用AWG14电线。 
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表.推荐压着端子 

  驱动器侧压着端子   

记号 
(注2)压着端子 

 适用工具  厂商名 

 本体 顶部 压着部  

a FVD5.5-4 YNT-1210S 
  

 

(注1)b 8-4NS YHT-8S  

c FVD14-6 
YF-1・E-4 YNE-38 

DH-112・DH-122  

d FVD22-6 DH-113・DH-123  

(注1)e 38-6 
YPT-60-21  

TD-112・TD-124 
 

YF-1・E-4 YET-60-1  

(注1)f R60-8 
YPT-60-21  

TD-113・TD-125 
 

YF-1・E-4 YET-60-1  

g FVD2-4 
YNT-1614 

  

 

h FVD2-M3  

j FVD5.5-6 
YNT-1210S 

 

k FVD5.5-8 
日本压着端子制造 

l FVD8-6   DH-111・DH-121 

m FVD14-8 YF-1・E-4 YNE-38 DH-112・DH-122  

n FVD22-8   DH-113・DH-123  

(注1)p R38-8 
YPT-60-21  

TD-112・TD-124 
 

YF-1・E-4 YET-60-1  

q FVD2-6 YNT-1614 
  

 

r FVD5.5-10 YNT-1210S  

s FVD22-10 YF-1・E-4 YNE-38 DH-113・DH-123  

(注1)t R38-10 
YPT-60-21  

TD-112・TD-124 
 

YF-1・E-4 YET-60-1  

(注1)u R60-10 
YPT-60-21  

TD-113・TD-125 
 

YF-1・E-4 YET-60-1  

注 1. 请用绝缘套管包裹压着部分。 

  2. 由于尺寸不同，可能发生压着端子无法安装的情况，请务必使用推荐品或同等品。 

 

（8）端子台紧固用螺钉 

驱动器 

   紧固力矩[N• m]    

TE1 TE2 TE3 PE 

L1/L2/L3/ 

U/V/W/P1/ 

P/C/N 

L11/L12 
TE1-1/ 

TE1-2 
TE2-1 TE2-2 

LECSS□-□    1.2      
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(9) 配线保护 

 在美国安装的场合，对分支线的保护请遵从 National Electrical Code 及当地

的规定实施。 

在加拿大国内安装的场合,对分支线的保护请遵从 Canada Electrical Code 及各

州的规定实施。 

 

(10) 可选件・周边设备 

 请使用UL/cUL规格对应品。 

 请使用下表所示的无熔丝断路器（UL489认证MCCB）或者熔断器（T级）。 

 

驱动器 无熔丝断路器（注） 熔断器 

（驱动器单元） 电流 电压AC 电流 电压AC 

LECSS□-S5・LECSS2-S7 30A框架电流5A 240V 10A 300V 

LECSS2-S8・LECSS1-S7 30A框架电流10A  15A  
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(11)构成图 

 揭示的是UL/cUL规格对应的代表性构成图。省略了接地的配线。 
 

(a) LECSS□-□ 

電源

ヒューズ
または

ノーヒューズ遮断器 L1，L2，L3

L11，L21 CN1A

CN2

U，V，W

指令装置

検出器ケーブル

制御盤側

機械側サーボモータ

検出器

サーボアンプ

 

 

驱动器 

编码器 

编码器电缆 

电源 

熔断器 

或者 

无熔丝断路器 

指令装置 

控制柜侧 

设备侧 伺服电机 
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2015年5月改版 
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