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条件 
环境 

伺服放大器 伺服电机 
运行 0℃～＋55℃(无冰冻) 0℃～＋40℃(无冰冻) 周围

温度 保存 －20℃～＋65℃(无冰冻) －15℃～＋70℃(无冰冻) 
运行 80％RH 以下(不结露) 周围

湿度 保存 
90％RH 以下(不结露) 

90％RH 以下(不结露) 

空气 
室内（不受直射阳光照射）无腐蚀性气体、无可燃性气体、无油

雾、无尘埃 
标高 海拔 1000 米以下 

HC-KFE 系列 X·Y：49m/s2 
HC-SFE52～152 X·Y：24.5m/s2 

振动 5.9m/s2 以下 
HC-SFE202 

X：24.5m/s2 
Y：49m/s2 

 













伺服放大器 放电时间[分] 
MR-E-10A/AG～20A/AG 1 

MR-E-40A/AG 2 
MR-E-70A/AG～200A/AG 3 

 

 
手册名称 手册编号 

安全使用 MR-E 系列 AC 伺服系统 
(与伺服放大器包装在一起) IB(名)0300056 

EMC 设置指南 IB(名)67303 





○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○



○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○
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1.MR-E-10A 20A
2.MR-E-70A AC230V
L 1 L 2 L 3



        伺服放大器 

           MR-E-□ 

项目 

10A 20A 40A 70A 100A 200A 

电压/频率 三相 AC200~230V，50~60Hz 或单相

交流 50~60Hz。 

三相 AC200~230V，

50~60Hz 

允许电压波动 三相 AC200~230V：170 至 253V。 

单相交流 230V：207 至 253V。 

三相AC170至253V。 

电源 

允许频率波动 ±5% 

方式 正弦波 PWM 控制，电流控制系统。 

动力断路器 内置 

保护功能 过电流断路，再生过电压断路，过负载断路（电子热敏），

编码器出错保护，再生制动器出错保护，欠电压、瞬时失

电保护，过速保护。 

最大输入脉冲

频率 
500kpps(差动接收器时)200kpps(集电极开路时) 

指令脉冲频率 

（电子齿轮） 

电子齿轮 A/B 倍 A:1-65535 131072 B:1-65535  

1/50＜A/B＜500 

定位结束宽度

设置 
0-±10000 脉冲（指令脉冲单位） 

误差过大 ±10 转 

位置

控制

模式 

转矩限制 参数设置 

速度控制范围 内部速度命令 1：5000 

速度波动率 ≤±0.01%（负载波动 0~100%） 

≤0%（电源波动±10%） 

速度

控制

模式 

转矩限制 参数设置 

构造 自冷，开放（IP00） 强冷，开放（IP00） 

运行 0~+55℃（无冰冻） 环境

温度 保存 -20~+65℃（无冰冻） 

运行 环境

湿度 保存 
90%RH 以下（不结露） 

空气 室内（不受直射阳光照射），无腐蚀性气味，无易燃气体，

无油雾，无尘埃 

标高 海拔 1000m 以下 

环境 

振动 5.9m/s
2
以下 

 



功能 内容 
(注) 
控制 
模式 

详细 
说明 

位置控制模式 该伺服模式当作位置控制伺服使用 P 
3.1.1/3.4.
1/4.2.2 项 

速度控制模式 可用外部输入信号进行位置控制和速度控制的切换 S 
3.1.2/3.4.
2/4.2.3 项 

位置/速度控制
切换模式 

可用外部输入信号进行位置控制和速度控制的切换 P/S P/S 3.4.3 项 

高分辨率编码器 
伺服电机的编码器采用10000脉冲/转的高分辨率增量编码
器。 

P．S  

增益切换功能 
在旋转中或停止中进行增益转换，可以在运行时使用外部
输入信号切换增益。 

P．S 8.5 节 

适应振动控制 
伺服放大器检测机械共振，自动设置滤波器特性，抑止机
械系统振动的功能。 

P．S 8.3 节 

低通滤波器 
有抑止因提高伺服系统的响应速度而产生的高频共振的效
果。 

P．S 8.4 节 

机械分析功能 
只要将伺服放大器与装有伺服设置软件的个人电脑连接在
一起，即能分析机械系统的频率特性。 

P  

机械仿真 
根据机械分析的结果，能在个人电脑的画面上仿真机械的
运动。 

P  

增益搜索功能 
个人电脑在自动改变增益的同时，在短时间内搜寻出不产
生尖峰脉冲的增益。 

P  

微振动抑制控制 抑止伺服电机停止时的+1 脉冲的振动。 P No20 参数 

电子齿轮 能使输入脉冲放大 1/50-500 倍。 P 
No3 4 69~71
参数 

自动调谐 
即使加在伺服电机轴上的负载变化，也能自动调整最佳伺
服增益。 

P．S 第 7 章 

位置平滑 能够对于输入脉冲进行平滑加速。 P No7 参数 

S 型加减速时间
常数 

能够平滑地加减速。 S No13 参数 

再生选项 
所产生的再生电流大，伺服放大器的内置再生电阻的再生
功率不足时使用。 

P．S 13.1.1 项 

清除报警记录 消除报警记录 P．S No16 参数 

电源瞬停再起动 
即使因输入电源电压低发生报警，如果电源电压恢复正常，
只要使起动信号 ON 即能重新起动。 

S No20 参数 

指令脉冲选择 能够从 4 种可以输入的指令脉冲串的形态中选择。 P No21 参数 

输入信号选择 
能够将正转起动，反转起动，伺服ON 信号等输入信号变更
至任意脚上。 

P．S 
No43~47 参
数 

转矩限止 能够限止伺服电机的发生转矩。 P．S 
3.4.1 项（5）
No28 参数 

状态显示 在 5 位 7 条的 LED 显示伺服系统的状态。 P．S 6.2 节 

外部输入输出信
号显示 

在显示部分显示外部输入输出信号的 ON/OFF 状态。 P．S 6.6 节 

输出信号（DO）
强制输出 

与伺服系统的状态无关，能强制输出信号 ON/OFF。 
在进行输出信号的配线检查等时使用。 

P．S 6.7 节 

测试运行模式 
能够不必输入起动信号，而在伺服放大器的操作部分运行
伺服电机。 

P．S 6.8 节 

模拟监视输出 用电压实时输出伺服系统的状态。 P．S No17 参数 

启动准备软件 能使用个人电脑进行参数的设置、测试运行、状态显示等。 P．S 13.1.4 项 

报警代码输出 发生报警时以 3bit 的代码输出报警号。 P．S 10.2.1 项 

 



伺服电机 
伺服放大器 

HC-KFE□ HC-SFE□2000r/min 
MR-E-10A 13  
MR-E-20A 23  
MR-E-40A 43  
MR-E-70A 73 (注)52 
MR-E-100A  102 
MR-E-2000A  152  202 

 HC-SFE52



































（注2）控制模式下的输入输出信号 
连接器 引脚号 

(注1) 
I/O P P/S S 

相关参数 

1  VIN VIN VIN  
2  OPC OPC   
3 I RES RES/ST1 ST1 №43～48 
4 I SON SON SON №43～48 
5 I CR LOP ST2 №43～48 
6 I LSP LSP LSP №43·48 
7 I LSN LSN LSN №43·48 
8 I EMG EMG EMG  
9 O ALM ALM ALM №49 
10 O INP INP/SA SA №49 
11 O RD RD RD №49 
12 O ZSP ZSP ZSP №1，49 
13  SG SG SG  
14  LG LG LG  
15 O LA LA LA  
16 O LAR LAR LAR  
17 O LB LB LB  
18 O LBR LBR LBR  
19 O LZ LZ LZ  
20 O LZR LZR LZR  
21 O OP OP OP  
22 I PG PG/－   
23 I PP PP/－   
24 I NG NG/－   
25 I NP NP/－   

CN1 

26      

注 1.I：输入信号，O：输出信号  
  2.P：位置控制模式，S：速度控制模式，P/S：位置/速度控制切换模式 

 



简称 信号名称 简称 信号名称 

SON 伺服ON RD 准备就绪 
LSP 正转行程终端 ZSP 零速度检测 
LSN 反转行程终端 INP 定位结束 
CR 清除 SA 速度达到 
SP1 速度选择1 ALM 故障 
SP2 速度选择2 WNG 警告 
PC 比例控制 OP 编码器Z相脉冲（集电极开路） 
ST1 正转起动 MBR 电磁制动器互锁 
ST2 反转起动 LZ 
TL 转矩限止选择 LZR 

编码器Z相脉冲（差动驱动） 

RES 复位 LA 
EMG 外部紧急停止 LAR 

编码器A相脉冲（差动驱动） 

LOP 控制切换 LB 
PP LBR 

编码器B相脉冲（差动驱动） 

NP VIN 数字I/F用电源输入 
PG OPC 集电极开路电源输入 
NG 

正转,反转脉冲串 

SG 数字I/F用公共端 
TLC 转矩限制中 LG 控制公共端 
VLC 速度限制中 SD 屏蔽 

 



控制模式 
信号名称 

信号
简称 

连接器 
引脚号 

功能和用途说明 I/O 
P S 

伺服ON SON CN1 
4 

SON-SG间短路，则主电路通电，进入可运行
状态（伺服ON状态）。 
如果SON与SG间脱开，则主电路断路，伺服电
机呈空转状态（伺服OFF状态）。 
参数№41设置为“□□□1”，则在内部会自
动变更为自动ON（常时ON） 

DI-1 ○ ○ 

复位 RES CN1 
3 

RES与SG间短路50ms以上，则报警复位。 
有的报警不能用复位信号解除，详见第10.2
节。 
未发生报警的状态下RES与SG间短路，则主电
路断路。参数№51设置为“□1□□”，则主
电路不断路。 

DI-1 ○ △ 

正转行程
终端 

LSP CN1 
6 

运行时应将LSP与SG间、LSN与SG间短路。如
果脱开，则急停并伺服锁定。 
参数№22设置为“□□□1”，则缓停。(参
见第5.2.3项) 

DI-1 ○ ○ 

LSN  (注)输入信号 运行      反转行程
终端  

CN1 
7  LSP LSN CCW方向 CW方向      

    1 1 ○ ○      

    0 1  ○      
    1 0 ○       
    0 0        

      注. 0：SG间OFF(脱开) 
     1：SG间ON(短路) 

   

   参数№41如果按下表设置，则在内部会变更
为自动ON。 
 
 
 

   

    
 

   

内部转矩
限止选择 

TL1  如果使用该信号，应通过设置参数№43～48
使之可以使用。 

DI-1 △ △ 

 

参数№41 自动ON 

□□1□ LSP 

□1□□ LSN 

 



控制模式 信号
名称 

信号 
简称 

连接器 
引脚号 

功能和用途说明 I/O 
P S 

正转
起动 

ST1 CN1 
3 

起动伺服电机。 
旋转方向如下图所示。 

DI-1 ○ 

 (注)输入信号    
 ST2 ST1 

伺服电机起动方向 
   

 0 0 停止（伺服锁定）    
 0 1 CCW    
 1 0 CW    
 

  

1 1 停止（伺服锁定）    

 
     注. 0：SG间OFF(脱开) 

     1：SG间ON(短路) 
  

反转
起动 

ST2 CN1 
5 

运行中如果ST1和ST2两方都ON或OFF，则用参数No.12的设置值
减速停止，伺服锁定。 

 

 

 

速度
选择1 

SP1  ＜速度控制模式时＞ 
选择运行时的指令旋转速度。 
如果使用SP3，应该通过设置参数No.43～48使之可以使用。 

DI-1  △ 

速度
选择2 

SP2 
(注)输入信号 

 DI-1 △ 

  

 参数 
No.43～48 
的设置 SP3 SP2 SP1 

速度指令 

  

 

 

速度
选择3 

SP3 
 0 0 内部速度指令1（参数No.8） 

 DI-1 △ 

  0 1 内部速度指令1（参数No.8）    

  1 0 内部速度指令2（参数No.9）    

 

 

不 使 用 速
度 选 择
（SP3）时 
（ 初 始 状
态）  1 1 内部速度指令3（参数No.10）    

  0 0 0 内部速度指令1（参数No.8）    

 0 0 1 内部速度指令1（参数No.8）    

 0 1 0 内部速度指令2（参数No.9）    

 

 

0 1 1 内部速度指令3（参数No.10）    

 1 0 0 内部速度指令4（参数No.72）    

 1 0 1 内部速度指令5（参数No.73）    

 1 1 0 内部速度指令6（参数No.74）    

 

使 速 度 选
择（SP3）
有效时 

1 1 1 内部速度指令7（参数No.75）    

 

 

 

 注. 0：SG间OFF(脱开) 
   1：SG间ON(短路) 

 

 

 

比例
控制 

PC  PC与SG短路，则速度放大器从比例积分形切换为比例形。 
伺服电机在停止状态下如果因外部因素即使旋转1个脉冲，也
产生转矩可修正位置偏高。定位结束（停止）后对轴进行机械
锁定时，如果在定位结束的同时使比例控制信号（PC）ON，则
能够抑制为修正位置偏离所不需要的转矩。 
如果要长时间锁定与比例控制信号同时使转矩控制信号（TL）
ON，使模拟转矩极限值在额定转矩以下。 

DI-1 △ △ 

紧急
停止 

EMG CN1 
8 

EMG与SG间脱开，则为紧急停止状态，伺服OFF，动力自动器动
作。 
在紧急停止状态下EMG与SG间短路即可解除紧急停止状态。 

DI-1 ○ ○ 

清除 

CR CN1 
5 

CR与SG间短路，则可在其上升沿消除位置控制计数器的滞留脉
冲，脉宽取10ms以上。 
如果参数42设置为“□□1□”，则在CR与SG间短路期间常时
消除。 

DI-1 ○  

 



控制模式 信号 
名称 

信号
简称 

连接器 
引脚号 

功能和用途说明 I/O 
P S 

电子齿
轮选择
1 

CM1  使用CM1和CM2时应通过设置参数No.43～
48使之可以使用。 
根据CM1与SG间、CM2与SG间的组合，选择
由参数设置的4种电子齿轮的分子。 
在绝对位置检测系统中不能使用CM1和
CM2。 

DI-1 △  

 (注)输入
信号 

 DI-1 △ 电子齿
轮选择
2 

CM2 

 CM2 CM1 

电子齿轮分母 

   

   0 0 参数No.3(CMX)    

  0 1 参数No.69(CM2)    
  1 0 参数No.70(CM3)    
 

 

 1 1 参数No.71(CM4)    

  

 

   注. 0：SG间OFF(脱开) 
     1：SG间ON(短路) 

  

 

增益切
换 

CDP  使用该信号时，应通过设置参数No.43～
48，使之可以使用。 
CDP与SG间短路，则负载转动惯量比切换为
参数No.61，各增益值切换为与参数No.62
～64的乘积值。 

DI-1 △ △ 

控制切
换 

LOP ＜位置速度控制切换模式＞ 
位置/速度控制切换模式时用于控制模式
的选择。 

DI-1 功能和用途 
参见说明栏 

   (注)LOP 控制模式     

   0 位置     
   1 速度     

  

 

   注. 0：SG间OFF(脱开) 
     1：SG间ON(短路) 

   

正转脉
冲串 
反转脉
冲串 

PP 
 

NP 
 

PG 
 

NG 

CN1 
23 
CN1 
25 
CN1 
22 
CN1 
24 

输入指令脉冲串。 
·集电极开路方式时（最大输入频率
200kpps） 
 PP与SG间正转脉冲串 
 NP与SG间反转脉冲串 
·差动接收方式时（最大输入频率500kpps） 
 PG与PP间正转脉冲串 
 NG与NP间反转脉冲串 
 指令脉冲串的形态可用参数No.21变更。 

DI-2 ○  

 



控制模式 信号 

名称 

信号 

简称 

连接器 

引脚号 
功能和用途说明 I/O 

P S 

故障 ALM CN1 

9 

电源断开时和保护电路动作基极断

路时，ALM与SG间不通。 

不发生报警时，开启电源后1秒以内

ALM与SG间导通。 

DO-1 ○ ○ 

准备 

就绪 

RD CN1 

11 

伺服ON、进入可运行状态后，RD与SG

间导通。 

DO-1 ○ ○ 

定位 

结束 

INP CN1 

10 

在由滞留脉冲设置的到达位置范围

中时INP与SG间导通。到达位置范围

可用参数No.5变更。 

如果到达位置范围大，低速旋转时有

时会处于常时导通状况。 

DO-1 ○  

速度 

达到 

SA  伺服电机的旋转速度达到设置速度

附近的旋转速度时SA与SG间导通。设

置速度为50r/min以下时呈常时导通

状态。 

DO-1  ○ 

转矩 

限制中 

TLC  产生转矩时达到由内部转矩限止（参

数No.28）设定的转矩时TLC与SG间导

通，伺服ON信号(SON)OFF，变为不导

通。 

DO-1 ○ ○ 

零速 

度检测 

ZSP CN1 

12 

伺 服 电 机 的 旋 转 速度为零速度

(50r/min)以下时，ZSP与SG间导通。

零速度可用参数No.24变更。 

DO-1 ○ ○ 

电磁制 

动器 

互锁 

MBR  

 

使用该信号时，参数No.1应设置为

“□□1□”。 

但是此时不能使用ZSP。 

伺服OFF或者报警时MBR与SG间不通。

报警发生时与基极电路的状态无关，

变为不导通。 

DO-1 △ △ 

警告 WNG  使用该信号时用参数No.19分配输出

连接器的引脚。另外，不能使用分配

前的信号。 

警告发生时WNG与SG间导通。 

未发生警告时开启电源后1秒以内

WNG与SG间不导通。 

DO-1 △ △ 

 

⎟
⎟
⎟

⎠

⎞

⎜
⎜
⎜

⎝

⎛

12
CN1



控制模式 信号 
名称 

信号
简称 

连接器 
引脚号 

功能和用途说明 I/O 
P S 

报警 
代码 

ACD0 
 

ACD1 
 

ACD2 

要使用该信号时，参数No.49应设置为“□□□
1”。 
如发生报警，即输出该信号。 
不发生报警时分别输出各种通常信号(RD、INP、
SA、ZSP)。 
报警代码和报警名称如下表所示。 

DO-1 △ △ 

  (注)报警代码    
  CN1 

12脚 
CN1 
11脚 

CN1 
10脚 

报警 
显示 

名称    

  88888 警戒定时器(WDT)    
  AL.12 存储器异常1    

  AL.13 时钟异常2    
  AL.15 基板异常    

  AL.17 存储器异常3    

  AL.19 参数异常    
  AL.37 串行通讯超时异常    

  AL.8A 串行通讯异常    
  

0 0 0 

AL.8E 再生异常    

  AL.30 过电压    

  

0 1 0 

AL.33 欠电压    

 

  0 0 1 AL.10 主电路元件过热    

  AL.45 伺服电机过热    
  AL.46 过载1    

  AL.50 过载2    

  

0 1 1 

AL.51 主电路异常    
  AL.24 过电流    

  

1 0 0 

AL.32 过速度    
  AL.31 指令脉冲频率异常    

  AL.35 误差过大    

  

1 1 0 

AL.52 编码器异常1    
  AL.16 电机组合异常    

  AL.1A 编码器异常2    
  AL.20 原点设置误差异常    

  

1 0 1 

AL.26     

 

 

 

  注. 0：SG间OFF(脱开) 
    1：SG间ON(短路) 

   

编码器Z
相脉冲 
(集电极
开路) 

OP CN1 
21 

输出编码器的零点信号，伺服电机每转输出1
个脉冲。零点位置时OP与LG间导通。(负逻辑) 
最小脉宽约为400μs。采用该脉冲进行原点返
回时蠕动速度取100r/min以下。 

DO-2 ○ ○ 

编码器A
相脉冲 
(差动驱动) 

LA 
 

LAR 

CN1 
15 
CN1 
16 

DO-2 ○ ○ 

编码器B
相脉冲 
(差动驱动) 
 

LB 
 

LBR 

CN1 
17 
CN1 
18 

以差动驱动方式输出由参数No.27设定的伺服
电机每转的脉冲数。 
伺服电机按CCW方向旋转时，编码器B相脉冲比
编码器A相脉冲慢π/2个位相。 
A相·B相脉冲的旋转方向与位相差的关系可以
用参数No.54变更。 

   

 



控制模式 信号 
名称 

信号
简称 

连接器 
引脚号 

功能和用途说明 I/O 
P S 

编码器Z
相脉冲 
(差动驱动) 
 

LZ 
 

LZR 

CN1 
19 
CN1 
20 

以差动驱动方式输出与OP相
同的信号。 

DO-2 ○ ○ 

模拟监视
器1 

MO1 CN3 
4 

以MO1与LG间的电压输出由
参数No.17设置的数据。 
分辨率：10bit 

模拟 
输出 

○ ○ 

模拟监视
器2 

MO2 CN3 
6 

以MO2与LG间的电压输出由
参数No.17设置的数据。 
分辨率：10bit 

模拟 
输出 

○ ○ 

 
 

控制模式 信号 
名称 

信号
简称 

连接器 
引脚号 

功能和用途说明 I/O 
P S 

RXD CN3 
1 

RS-232C 
I/F 

TXD CN3 
2 

是RS-232C通讯用接口。  ○ ○ 

 
 

控制模式 信号 
名称 

信号
简称 

连接器 
引脚号 

功能和用途说明 I/O 
P S 

数字I/F
用电源输
入 

VIN CN1 
1 

输入输入接口用的
DC24V(200mA以上)电源。 
应连接DC24V外部电源的“。”
端子。 
DC24V±10％ 

 ○ ○ 

集电极开
路电源输
入 

OPC CN1 
2 

以集电极开路方式输入脉冲
串时，应向该端子提供DC24V
的“·”。 

 ○ ○ 

数字I/F
用公共端 

SG CN1 
13 

是SON、EMG等的输入信号的公
共端子。各引脚在内部相连，
与LG分离。 

 ○ ○ 

控制公共
端 

LG CN1 
14 

是OP、MO1、MO2的公共端子。 
各引脚在内部相连。 

 ○ ○ 

屏蔽 SD 板 连接屏蔽线的外部导体。  ○ ○ 

 









(注)输入信号 
CM2 CM1 

电子齿轮分子 

0 0 参数No.3 
0 1 参数No.69 
1 0 参数No.70 
1 1 参数No.71 

注. 0：OFF(SG间脱开) 
   1：ON(SG间短路) 

 



~

(注) 
外部输入 

信号 
TL1 

变为有效的转矩限制值 

0 内部转矩限制值1（参数No.28） 

1 
参数No.76 
参数No.76 

＞ 
＜ 

参数No.28： 
参数No.28： 

参数No.28 
参数No.76 

 



(注)外部输入信号 旋转方向 

ST2 ST1 内部速度指令 

0 0 
停止 

（伺服锁定） 
0 1 CCW 
1 0 CW 

1 1 
停止 

（伺服锁定） 
注. 0：SG间OFF(脱开) 
  1：SG间ON(短路) 

 ~
~



~

(注)外部输入 
信号 

SP2 SP1 

转速的指令值 

0 0 内部速度指令1（参数No.8） 

0 1 内部速度指令1（参数No.8） 

1 0 内部速度指令2（参数No.9） 

1 1 内部速度指令3（参数No.10） 
注. 0：SG间OFF(脱开) 
  1：SG间ON(短路) 

 ~
~

(注)外部输入 
信号 

转速的指令值 

SP3 SP2 SP1  

0 0 0 内部速度指令1（参数No.8） 

0 0 1 内部速度指令1（参数No.8） 

0 1 0 内部速度指令2（参数No.9） 

0 1 1 内部速度指令3（参数No.10） 

1 0 0 内部速度指令4（参数No.72） 

1 0 1 内部速度指令5（参数No.73） 

1 1 0 内部速度指令6（参数No.74） 

1 1 1 内部速度指令7（参数No.75） 

注. 0：SG间OFF(脱开) 
  1：SG间ON(短路) 

 



(注)LOP 控制模式 
0 位置控制模式 
1 速度控制模式 

注. 0：SG间OFF(脱开) 
  1：SG间ON(短路) 

 



(注) 
外部输入 

信号 
SP2 

转速的指定值 

0 内部速度指令1（参数No.8） 
1 内部速度指令2（参数No.9） 

注. 0：SG间OFF(脱开) 
  1：SG间ON(短路) 

 







参数 名称 设置值 内容 

0 

控制模式和再生用选构

件的选择 
  

1 

功能选择 1   

2 

自动调谐   

3 电子齿轮分子（CMX） 1 电子齿轮分子 
4 电子齿轮分子（CDV） 1 电子齿轮分子 

 





参数 名称 设置值 内容 

0 

控制模式和再生用选构

件的选择 
  

1 

功能选择 1   

2 

自动调谐   

8 内部速度指令 1 1000 设置 1000r/min 
9 内部速度指令 2 1500 设置 1500r/min 
10 内部速度指令 3 2000 设置 2000r/min 
11 速度加速时间常数 1000 设置 1000ms 
12 速度减速时间常数 500 设置 500ms 
13 S 形加减速时间常数 0 不使用 

 





- -
-

参数No.19的 
设定值 

设定值
的操作 

基本参数 
No.0-No.19 

扩展参数1 
No.20-No.49 

扩展参数2 
No.50-No.84 

参照 ○   0000 
(初期值) 写入 ○   

参照 仅No.19   
000A 

写入 仅No.19   

参照 ○ ○  
000B 

写入 ○   

参照 ○ ○  
000C 

写入 ○ ○  

参照 ○ ○ ○ 
000E 

写入 ○ ○ ○ 

参照 ○   
100B 

写入 仅No.19   

参照 ○ ○  
100C 

写入 仅No.19   
参照 ○ ○ ○ 

100E 
写入 仅No.19   

 



分类 No. 简称 名称 
控制

模式 
初始值 单位 

用户设

置值 

0 *STY 控制模式和再生用选

购件选择 

P·S (注1)   

1 *OP1 功能选择1 P·S 0002   

2 ATU 自动调谐 P·S 0105   

3 CMX 电子齿轮分子（指令脉

冲倍率分子） 

P 1   

4 CDV 电子齿轮分母（指令脉

冲倍率分母） 

P 1   

5 INP 到达位置范围 P 100 pulse  

6 PG1 位置控制增益1 P 35 rad/s  

7 PST 位置指令加减速时间

常数（位置平滑） 

P 3 ms  

8 SC1 内部速度指令1 S 100 r/min  

9 SC2 内部速度指令2 S 500 r/min  

10 SC3 内部速度指令3 S 1000 r/min  

11 STA 速度加速时间常数 S 0 ms  

12 STB 速度减速时间常数 S 0 ms  

13 STC S形加减速时间常数 S 0 ms  

14  生产厂设置用  0   

15 *SNO 站号设置 P·S 0 站  

16 *BPS 串行通信功能选择、报

警记录清楚 

P·S 0000   

17 MOD 模拟监视器输出 P·S 0100   

18 *DMD 状态显示选择 P·S 0000   

基

本

参

数  

19 *BLK 参数写入禁止 P·S 0000   

 



分
类 

No. 简称 名称 
控制
模式 

初始
值 

单位 
用户设
置值 

20 *OP2 功能选择2 P·S 0000   

21 *OP3 
功能选择3（指令脉冲选
择） 

P 0000   

22 *OP4 功能选择4 P·S 0000   

23 FFC 前馈增益 P 0 ％  

24 ZSP 零速度 P·S 50 r/min  

25  生产厂设置用  0   

26  生产厂设置用  100   

27 *ENR 编码器输出脉冲 P·S 4000 pulse/rev  

28 TL1 内部转矩限止 P·S 100 ％  

29  生产厂设置用  0   

30  生产厂设置用  0   

31 MO1 模拟监视器1偏置 P·S 0 mV  

32 MO2 模拟监视器2偏置 P·S 0 mV  

33 MBR 电磁制动器序列输出 P·S 100 ms  

34 GD2 
对于伺服电机的负载转
动惯量比 

P·S 70 0.1倍  

扩
展
参
数 
1 

35 PG2 位置控制增益2 P 35 rad/s  

36 VG1 速度控制增益1 P·S 177 rad/s  

37 VG2 速度控制增益2 P·S 817 rad/s  

38 VIC 速度积分补偿 P·S 48 ms  

39 VDC 速度微分补偿 P·S 980   

40  生产厂设置用  0   

41 *DIA 输入信号自动ON选择 P·S 0000   

42 *DI1 输入信号选择1 P·S 0002   

43 *DI2 输入信号选择2（CN1-4） P·S 0111   

44 *DI3 输入信号选择3（CN1-3） P·S 0882   

45 *DI4 输入信号选择4（CN1-5） P·S 0995   

46 *DI5 输入信号选择5（CN1-6） P·S 0000   

47 *DI6 输入信号选择6（CN1-7） P·S 0000   

48 LSPN LSP·LSN输入端子选择 P·S 0403   

 

49 *DO1 输出信号选择1 P·S 0000   

 



分类 No. 简称 名称 
控制模

式 
初始
值 单位 

用户设 
置值 

50  生厂产设置用  0000   
51 *OP6 功能选择6 P·S 0000   
52  生产厂设置用  0000   
53 *OP8 功能选择8 P·S 0000   
54 *OP9 功能选择9 P·S 0000   
55 *OPA 功能选择A P 0000   
56 SIC 串行通讯超时选择 P·S 0 s  
57  生产厂设置用  10   
58 NH1 机械共振抑止滤波器1 P·S 0000   
59 NH2 机械共振抑止滤波器2 P·S 0000   
60 LPF 低通滤波器、自适应减振控制 P·S 0000   

61 GD2B 对于伺服电机的负载转动惯
量比2 

P·S 70 0.1
倍 

 

62 PG2B 位置控制增益2变更比率 P 100 ％  
63 VG2B 速度控制增益2变更比率 P·S 100 ％  
64 VICB 速度积分补偿变更比率 P·S 100 ％  

扩 

展 

参 

数 

2 65 *CDP 增益切换选择 P·S 0000   

66 CDS 增益切换阈值 P·S 10 (注
2) 

 

67 CDT 增益切换时间常数 P·S 1 ms  
68  生产厂设置指令用  0   
69 CMX2 指令脉冲倍率分子2 P 1   
70 CMX3 指令脉冲倍率分子3 P 1   
71 CMX4 指令脉冲倍率分子4 P 1   
72 SC4 

内部速度指令4 S 
200 r/mi

n  

73 SC5 
内部速度指令5 S 

300 r/mi
n  

74 SC6 
内部速度指令6 S 

500 r/mi
n  

75 SC7 
内部速度指令7 S 

800 r/mi
n  

76 TL2 内部转矩限制2 P·S 100 ％  
77   100   
78   10000   
79   10   
80   10   
81   100   
82   100   
83   100   

 

84  

生产厂设置用 

 0   
 

 







































分类 No. 简称 名称和功能 初始值 单位 
设置 

范围 

控制 

模式 

77  100    

78  10000    

79  10    

80  10    

81  100    

82  100    

83  100    

扩展

参数 

2 

84  

生产厂设置

用, 

绝对不要更

改。 

0    

 





5 7 LED

I

1



显示方法 
项目 状态 

伺服放大器显示部分 

2500r/min 正转 
 
 
 

电机转速 

3000r/min 反转 
 
 
 

负载转动

惯量比 15.5 倍 
 
 
 

 



状态 
显示 

符

号 
单位 内容 显示范

围 
反馈脉冲

累加 
C pulse 

对来自伺服电机编码的反馈脉冲进行计数并显示。 
超过+99999 时也会计数，但因伺服放大器的显示

部分只有 5 位，所以只能显示实际值的低位的 5 位。 
如果按下“SET”按键，就变为“0”。 

反转时，第 2，3，4，5 的小数点将闪烁。 

-99999
~99999 

伺服电机

转速 
r r/min 显示伺服电机的转速。 

以 0.1r/min 为单位，四舍五入后显示。 
-5400~
5400 

滞留脉冲 

E pulse 

显示偏差计算器的滞留脉冲。 
反转脉冲时，第 2，3，4，5 位的小数点将点亮。 
由于伺服电机显示部分可以显示 5 位，因此，实际

显示的值为低位的 5 位。 
所显示的脉冲数是乘上电子齿轮之前的值。 

-99999
~99999 

指令脉冲

累加 

P pulse 

对位置指令输入脉冲进行计数并显示。 
由于显示的是乘上电子齿轮（CMX/CDV）之前的

值，因此，有时可能和反馈脉冲累加的显示不一致。 
超过+99999 时也会计数，但因伺服放大器的显示

部分只有 5 位，所以只能显示实际值的低位的 5 位。 
如果按下“SET”按键，就变为“0”。 

反转时，第 2，3，4，5 的小数点将闪烁。 

-99999
~ 
99999 

指令脉冲

频率. 
n kpps 显示位置指令输入脉冲的频率。 

显示乘上电子齿轮（CMX/CDV）之前的值。 
-800~ 
800 

再生负载

率 
L % 显示再生制动功率相对于最大再生功率的百分比。 0~ 

100 
实效负载

率 J % 连续实效负载扭矩。 
假设额定扭矩为 100%，显示过去15秒内的实效值。 

0~ 
300 

峰值负载

率 b % 
显示最大输出扭矩。 
假设额定扭矩为 100%，显示过去 15 秒内的最高扭

矩值。 

0~ 
400 

瞬间发生

扭矩 
T % 显示瞬间发生扭矩。 

假设额定扭矩为 100%，实时显示所产生的扭矩值。 
0~ 
400 

1 次转动

内位置

（低位） 
Cy1 pulse 

以编码器的脉冲单位显示 1 次转动内位置。 
超过最大脉冲数时返回“0”。 

朝 CCW 方向转动时以加法计算。 

0~ 
99999 

1 次转动

内位置

（高位） 
Cy2 100 

 

以编码器的 100 脉冲单位显示 1 次转动内位置 
超过最大脉冲数时返回“0”。 

朝 CCW 方向转动时以加法计算。 

0~ 
1310 

负载转动

惯量比 
dC 倍 

显示相对于伺服电机的转动惯量的伺服电机轴换

算负载转动惯量比的推算值。 
0.0~ 
300.0 

母线电压 Pn V 显示主电路直流母线（P-N 之间）的电压。 0~ 
450 
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控制模式 显示项目 
位置 反馈脉冲累加 

位置/内部速度 反馈脉冲累加/伺服电机转速 
内部速度 伺服电机转速 
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4
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7 LED /

( 注 2)信号简称 CN1 
引脚号 

输出输入 
( 注 2)I/O P PS 

相关参

数号 
3 I RES ST1 43～47 
4 I SON SON 43～47 
5 I CR ST2 43～47 
6 I LSP LSP 43～47 
7 I LSN LSN 43～47 
8 I EMG EMG  
9 0 ALM ALM 49 
10 0 INP SA 49 
11 0 RD RD 49 
12 0 ZSP ZSP 49 
21 0 OP OP  

 1 . I 0
2 . P S



(3)  



MBR
CN1-12

/

MODE



EMG

SON

JOG
MODE



JOG

JOG EMG SG
VDD COM

项目 初始设置值 设置范围 
转速[r/min] 200 0~瞬间允许转速 

加减速时间常数[ms] 1000 0~50000 

 

按键 内容 

“UP” -按下就朝 CCW 方向旋转。 
-放开就停止。 

“DOWN” -按下就朝 CW 方向旋转。 
-放开就停止。 

 JOG

JOG
JOG



项目 初始设置值 设置范围 
位移量[pulse] 10000 0～9999999 
转速[r/min] 200 0~瞬间允许转速 

加减速时间常数[ms] 1000 0~50000 
 

按键 内容 
“正转” 一经点击就朝 CCW 方向开始定位运行 
“反转” 一经点击就朝 CW 方向开始定位运行 

“暂停” 

运行期间已经点击就暂停，再次按下“暂

停”按键就继续运行剩余距离。 
需要重新开始的情况下，请点击与启动

运行按键相同的按键。 

 



JOG



№ 
启动 
流程 

不正 
常现象 

调查内容 推定原因 

即使拔下CN1 CN2 CN3接
插件也不见改善。 

1. 电源电压不正常。 
2. 伺服放大器故障。 

拔下CN1即有所改善。 CN1电缆接线的电源短路。 

拔下CN2即有所改善。 1. 编码器电缆接线的电源短路。  
2. 编码器故障。 

LED不点亮。 
LED闪烁。 

拔下CN3即有所改善。 CN3电缆接线的电源短路。 

1 接通电
源 

发生报警。 参照10.2节消除原因。 

发生报警。 参照10.2节消除原因。 2 伺服接
通（SON） 无法伺服锁定。 

(伺服电机的轴
处 于 自 由 状
态。) 

1. 确认显示部分的内容
是否是准备完毕。 

2. 利用外部输入输出信
号 确 认 伺 服 接 通
(SON)是否已打开。 

1. 伺服接通(SON OFF)。(接线错误) 
2. 未向COM供给DC24Ｖ电源。 

伺服电机不转
动。 

1. 接线错误 
 (a) 采用集电极开路脉冲列输入

的 情 况 下 ， 未 向 OPC供给
DC24V电源。 

 (b) LSP和SG之间，LSN和SG之间
未短路。 

2. 脉冲未输入。 

3 输入指
令脉冲
(试运
行) 

伺服电机反转。 

确认指令脉冲累加。 

1. 与控制器的接线错误。 
2. 54号参数的设置错误。 

低速时转动波
纹(旋转波动)
较大。 

采用以下的要领实施增益
调整。 
1. 调高自动调谐的响应

速度。 
2. 重复3、4次以上加减

速，完成自动调谐。 

增益调整不佳。  4 增益调
整 

负载惯性系数
比较大，伺服电
机左右摇摆。 

如果能够安全地运行，就
重复3、4次以上的加减
速，完成自动调谐。 

增益调整不佳。 

5 循环运
行 

发生位置偏移。 确认指令脉冲累积、反馈
脉冲累积和伺服电机的
实际位置。 

由噪声引起的脉冲计数错误等。 

 





№ 启动流程 不正常现象 调查内容 推定原因 

即使拔下CN1? CN2? CN3接插件

也不见改善。 

1. 电源电压不正常。 

2. 伺服放大器故障。 

拔下CN1即有所改善。 CN1电缆接线的电源短路。 

拔下CN2即有所改善。 1. 编码器电缆接线的电源短

路。  

2. 编码器故障。 

? LED不点亮 

? LED闪烁。 

拔下CN3即有所改善。 CN3电缆接线的电源短路。 

1 接通电源 

发生报警。 参照10.2节消除原因。 

发生报警。 参照10.2节消除原因。 2 接通伺服

接通(SON) 无法伺服锁

定。 

(伺服电机的

轴处于自由状

态。) 

1. 确认显示部分的内容是否

是准备完毕。 

2. 利用外部输入输出信号确

认伺服接通(SON)是否已

接通。 

1. 伺服未接通(SON OFF)。(接

线错误) 

2. 未向COM供给DC24Ｖ电源。 

采用外部输入输出信号显示确

认输入信号的开/关状态。 

LSP? LSN? ST1? ST2处于断开

的状态。 

确认内部速度指令1～7(8～

10? 72～75号参数)。 

设置为0。 

 接通正转

起动(ST1)

或反转起

动(ST2) 

伺服电机不转

动。 

确认内部扭矩限制1(28号参

数)。 

扭矩限制水平相对于负载扭

矩而言过低。 

低速时转动波

纹(旋转波动)

较大。 

按以下的要领实施增益调整。 

1. 调高自动调谐的响应速度。 

2. 重复3、4次以上加减速，完

成自动调谐。 

增益调整不佳。 4 增益调整 

负载惯性系数

比较大，伺服

电机左右震

动。 

如果能够安全地运行，就重复

3、4次以上的加减速，完成自

动调谐。 

增益调整不佳。 

 



(注2)报警代码 报警的解除 
 显示 

CN1 
10 

CN1 
11 

CN1 
12 

名称 
电源 

OFF→ON 
当前报警在画
面下按“SET” 

复位 
(RES) 

AL.10 1 0 0 欠电压 ○ ○ ○ 

AL.12 0 0 0 存储器异常1 ○   

AL.13 0 0 0 时钟异常 ○   

AL.15 0 0 0 存储器异常2 ○   

AL.16 1 0 1 编码器异常1 ○   

AL.17 0 0 0 电路板异常 ○   

AL.19 0 0 0 存储器异常3 ○   

AL.1A 1 0 1 电机组合异常 ○   

AL.20 1 0 1 编码器异常2 ○   

AL.24 0 0 1 主电路异常 ○   

AL.30 0 1 0 再生制动异常 ○ ○ ○ 

AL.31 0 1 1 过速 ○ ○ ○ 

AL.32 0 0 1 过电流 ○ ○ ○ 

AL.33 0 1 0 过电压 ○   

AL.35 0 1 1 指令脉冲频率异常 ○ ○ ○ 

AL.37 0 0 0 参数异常 ○   

AL.45 1 1 0 主电路元件过热 ○ ○ ○ 

AL.46 1 1 0 伺服电机过热 ○ ○ ○ 

AL.50 1 1 0 过载1 (注1)○ (注1)○ (注1)○ 

AL.51 1 1 0 过载2 (注1)○ (注1)○ (注1)○ 

AL.52 0 1 1 误差过大 ○ ○ ○ 

AL.8A 0 0 0 串行通信超时异常 ○ ○ ○ 

AL.8E 0 0 0 串行通信异常 ○ ○ ○ 

报
警

88888 0 0 0 监视异常 ○   

AL.96 原点设置错误报警 

AL.E0 再生能量过大报警 

AL.E1 过载报警 

AL.E6 伺服紧急停止报警 

警
告

AL.E9 

 

主电路断开报警 

发生原因一经消除就自动解除。 

注 1. 消除发生原因后，请经过大约30分钟的冷却时间后再进行。 
  2. 0：OFF 
   1：ON 

 





显示 名称 内容 发生原因 处置 

AL.17 电 路 板

异常2 

CPU·元器件异常 

AL.19 存 储 器

异常3 

ROM存储器异常 

伺服放大器内部元器件的故

障。 

 

 

 

请更换伺服放大器。 

AL.1A 电 机 组

合异常 

伺服放大器和伺服

电机的组合错误。 

伺服放大器和伺服电机的组

合错误并接线。 

请正确地组合。 

1. 编码器的接插件(CN2)脱

落。 

请正确地接线。 

2. 编码器电缆不佳。 

  (断路或短路。) 

请修理或更换电缆。 

AL.20 编 码 器

异常2 

编码器和伺服放大

器的通信异常。 

3. 编码器的故障。 请更换伺服电机。 

1. 在主电路端子台(TE1)上电

源输入线和伺服电机的

输出线发生接触。 

请改正接线。 

2. 伺服电机动力线的保护层

发生劣化并与地线连通。 

请更换电线。 

AL.24 主 电 路

异常 

伺服放大器的伺服

电机输出(U? V? W

相)与地线连通。 

3. 伺服放大器的主电路发生

故障。 

 

 

 

请更换伺服放大器。 

1. 0号参数的设置错误。 请正确地设置。 

2. 内置再生电阻或再生选购

件未连接。 

请正确地接线。 

3. 因高频度的运动或连续反

馈运动而超出再生选购

件的允许反馈电力。 

 

 

 

1. 请降低定位频度。 

2. 请将再生选购件改用容量较

大的产品。 

3. 请减小负载。 

超出内置再生电阻

或再生选购件允许

反馈电力。 

4. 电源电压异常。 

  MR-E-□A：260V以上 

请重新评估电源。 

 5. 内置再生电阻或再生选购

件不佳。 

请更换伺服放大器或再生选购

件。 

AL.30 再 生 制

动异常 

再生晶体管异常 6. 再生晶体管发生故障。 

 

 

 

请更换伺服放大器。 

 

 调查方法 
即使拔下除控制回路电源以外的所有

电 缆 并 打 开 电 源 ， 仍 发 生 报 警

（AL.17·19）。 

 调查方法 
即使拔下除控制回路电源以外的所有

电 缆 并 打 开 电 源 ， 仍 发 生 报 警

（AL.17·19）。 

 
利用状态显示调查反馈负载率。 

调查方法 

1 .
2.



显示 名称 内容 发生原因 处置 

1. 输入的指令脉冲频率过高。 请正确地设置指令脉冲。 

2. 因加减速时间常数太小而

引起动作过度。 

请扩大加减速时间常数。 

3. 因伺服系统不稳定而引起

动作过度。 

1. 请重新设置合适的伺服增益。 

2. 采用伺服增益不能设置的情况下，

请按以下方法处理。 

① 请减小负载惯性系数比。 

② 请重新评估加减速时间常数。 

4. 电子齿轮比太大。 

  (3，4号参数) 

请正确地设置。 

AL.31 过速 转速超过瞬

间 允 许 转

速。 

5. 编码器的故障。 请更换伺服电机。 

1. 伺服放大器输出的U·V·W

相短路。 

请修改接线。 

2. 伺服放大器的晶体管(IPM)

的故障。 

 

 

 

请更换伺服放大器。 

3. 伺服放大器输出的U·V·W

相与地线连通。 

请修改接线。 

AL.32 过电流 有超过伺服

放大器允许

电流的电流

流过。 

4. 外来噪声引起过电流检测

电路误动作。 

请采取对付噪声的对策。 

1. 内置再生电阻或再生选购

件的引线发生断线或脱

落。 

1. 请更换引线。 

2. 请正确地接线。 

2. 再生晶体管故障。 请更换伺服放大器。 

3. 内置再生电阻或再生选购

件的断线。 

1. 使用内置再生电阻的情况下，请

更换伺服放大器。 

2. 使用再生选购件的情况下，请更

换再生选购件。 

4. 内置再生电阻或再生选购

件的容量不足。 

请增加再生选购件，或扩大容量。 

AL.33 过电压 转换器的母

线电压输入

值 超 过

400V。 

5. 电源电压过高。 请重新评估电源。 

1. 指令脉冲频率过高。 请设置合适的指令脉冲频率。 

2. 指令脉冲中混入了噪声。 请采取对付噪声的对策。 

AL.35 指令脉冲 

频率异常 

输入的指令

脉冲的脉冲

频率过高。 3. 指令装置故障。 请更换指令装置。 

1. 因伺服放大器的故障而引

起参数设置值的改写。 

请更换伺服放大器。 AL.37 参数异常 参数的设置

值异常。 

2. 选择了与0号参数所使用的

伺服放大器没有组合的

再生选购件。 

请正确地设置0号参数。 

1. 伺服放大器的异常。 请更换伺服放大器。 

2. 在过载状态下反复开/关电

源。 

请重新评估运行方法。 

AL.45 主电路元

件过热 

主电路异常

过热。 

3. 伺服放大器的冷却风机停

止。 

1. 请更换伺服放大器或冷却风机。 

2. 请降低环境温度。 

 

 
拆除 U·V·W 并打开电源，仍发生

AL.32。 

调查方法 







显示 名称 内容 发生原因 处置 

1.有超出适当位置范围的设置值的累

积脉冲残留。 

请消除累积脉冲的

发生原因。 

2. 消去累积脉冲后，指令脉冲就输入。 消除累积脉冲后，请

不要输入指令脉冲。 

AL.96 原点设

置错误 

报警 

不能设置原点。 

3. 摒弃爬行速度高。 请降低爬行速度。 

AL.E0 过再生

报警 

再生功率有可能

超出内置再生电

阻器或再生选购

件的允许再生功

率。 

达到内置再生电阻器或再生选购件允

许再生功率的85％。 

 

1. 请降低定位频

度。 

2. 请改用功率较大

的 再 生 选 购

件。 

3. 请减小负载。 

AL.E1 过载报

警 

有可能发出过载

报警1·2。 

负载达到过载报警1·2发生水平的85％

以上。 

 

 

 

请参照AL.50·51。 

AL.E6 伺服紧

急停止

报警 

EMG和 SG之间处

于断开状态。 

紧急停止变为有效。 

(EMG和SG之间断开。) 

请确认安全后，解除

紧急停止。 

AL.E9 主电路

断开报

警 

在主电路电源断

开的状态下伺服

接通(SON)ON。 

 请接通主电路的电

源。 

 

 原因·调查方法 
请参照 AL.50·51。 

 调查方法 
利用状态显示调查再生负载率。 

显示 名称 内容 发生原因 处置 

1. 通信电缆不佳。 

  (断路或短路。) 

请修理或更换电缆。 AL.8E 串行

通信

异常 

伺服放大器和通

信设备（个人电

脑等）之间发生

串行通信问题。 

2. 通信设备(个人电脑等)的

故障。 

请更换通信设备(个人电脑等)。 

88888 监视

异常 

CPU? 元器件异常 伺服放大器内部的元器件的

故障。 

 

 

 

请更换伺服放大器。 

 

 
即使拔下除控制回路电源以外的所有

电缆并打开电源，仍发生报警（8888）。

调查方法 








