




(1)

安全方面的注意事项
(使用之前请务必阅读)

危险

注意

勤莉輛俴假蚾﹜堍俴﹜峎誘·潰脤ㄛ昢斛豝牉堐黍掛妏蚚佽隴抎眕摯坳垀衄眈壽扢掘蜇湍腔抎戮ㄛ甜淏

妏蚚﹝

婓喃煦梪挍垀衄扢掘腔眭妎﹜假陓洘眕摯蛁砩岈砐綴妏蚚﹝婓掛妏蚚佽隴抎笢ㄛ蔚迵假衄壽腔蛁砩岈砐煦峈   

   危险 睿    注意 謗跺撰梗﹝

           

                昫妏蚚腔趕ㄛ頗絳祡堤珋峉玸ㄛ衄褫夔竘侚厗麼氪笭夼腔錶奀﹝

                昫妏蚚腔趕ㄛ頗絳祡堤珋峉玸ㄛ衄褫夔竘笢僅夼漲麼氪夼腔錶奀˙

                       眕摯躺楷汜昜囷輓腔錶奀﹝

森俋ㄛ撈妏岆   注意 笢暮婥腔岈砐ㄛ珩頗秪峈撿极腔錶祥肮ㄛ衄褫夔絳祡笭湮腔賦彆﹝

拸蹦闡珨笱飲暮婥賸笭猁腔囀ㄛ秪森昢斛郩忐﹝

鍚俋ㄛ剒猁腔奀緊ㄛ堤莉笢蜇湍腔妏蚚佽隴抎輛俴堐黍ㄛ垀眕邰囡悵奪ㄛ甜昢斛蔚蝠葆善郔笝妏蚚氪

腔忒笢﹝

1. 设计时的注意事项

·峈賸悵痐撈妏堤珋俋窒萇埭祑都麼氪褫晤最諷秶嘟梤ㄛ淕跺炵苀珩夔假堍俴ㄛ

婓俋窒扢數假隙繚﹝

瘁寀衄褫夔秪昫雄釬﹜昫怀堤竘岈嘟﹝

1) 昢斛婓褫晤最諷秶腔俋窒凳膘祑都礿砦隙繚﹜悵誘隙繚﹜淏毀蛌脹眈毀雄釬腔誑坶隙繚﹜隅弇

奻狟癹脹滅砦儂迮囷腔誑坶隙繚脹﹝

2) 褫晤最諷秶CPU籵徹赻淖剿髡夔潰聆堤艘藷僩隅奀堤渣脹奀ㄛ垀衄怀堤剿羲﹝鍚俋ㄛ楷汜褫

晤最諷秶CPU拸楊潰聆堤腔怀怀堤諷秶窒煦脹腔祑都奀ㄛ怀堤諷秶拸虴﹝

森奀ㄛ扢數眈壽腔俋窒隙繚睿凳傖ㄛ眕晞妏儂迮假堍俴﹝

3) 秪峈怀堤耀輸腔樟萇﹜儒极奪﹜褫諷寡脹嘟梤ㄛ奧絳祡怀堤都ON麼氪都OFFㄛ衄涴欴腔錶堤珋﹝

勤衾迵笭湮岈嘟衄壽腔怀堤陓瘍ㄛ扢數俋窒隙繚睿凳婖ㄛ眕晞妏扢掘假堍俴﹝

·昦蔚諷秶盄睿翋隙繚麼氪雄薯盄嬰堂諉盄ㄛ麼氪蕞輪諉盄﹝燭羲100mm眕奻﹝

瘁寀衄褫夔秪婑秞絳祡昫雄釬﹝

·妏蚚奀ㄛ昦勤囀离腔晤最蚳蚚諉諳﹜萇埭諉諳﹜怀怀堤諉諳囥薯﹝

瘁寀衄褫夔絳祡剿盄麼氪嘟梤﹝ 
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安全方面的注意事项
(使用之前请务必阅读)

2. 諉盄奀腔蛁砩岈砐

·輛俴假蚾﹜諉盄脹釬珛奀ㄛ昢斛珂剿羲垀衄腔俋窒萇埭ㄛ綴婬輛俴﹝

·假蚾﹜諉盄脹釬珛賦旰綴ㄛ輛俴籵萇堍俴奀ㄛ昢斛假蚾莉蜇湍腔傷赽裔啣﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹝

·偌桽價掛等啋忒聊腔暮婥ㄛ蔚AC萇埭腔諉盄蟀諉善蚳蚚傷赽奻﹝

彆蔚AC萇埭諉善眻霜腔怀怀堤傷赽麼氪DC萇埭腔傷赽奻ㄛ頗尥輓褫晤最諷秶﹝

·偌桽價掛等啋忒聊腔暮婥ㄛ蔚DC萇埭腔諉盄蟀諉善蚳蚚傷赽奻﹝

彆蔚AC萇埭諉善眻霜腔怀怀堤傷赽麼氪DC萇埭腔傷赽奻ㄛ頗尥輓褫晤最諷秶﹝

·昦勤諾傷赽輛俴俋窒諉盄﹝瘁寀衄褫夔囷輓莉﹝

·妏蚚2mm2眕奻腔萇盄ㄛ勤FX3U炵蹈價掛等啋腔諉華傷赽輛俴D濬諉華ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ﹝

筍岆祥猁迵萇炵苀僕肮諉華ㄗ統蕉褫晤最諷秶翋儂腔忒聊ㄘ﹝

·鴃講蚚棉腔盄勤FX3UC炵蹈價掛等啋腔諉華傷赽輛俴D濬諉華ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ﹝

筍岆祥猁迵萇炵苀僕肮諉華ㄗ統蕉褫晤最諷秶翋儂腔忒聊ㄘ﹝

·輛俴蹟謂樓馱麼氪諉盄釬珛奀ㄛ昦賃煨藺麼氪萇盄邾裁褫晤最諷秶腔籵瑞諳囀﹝

瘁寀頗絳祡鳶婐﹜嘟梤﹜昫雄釬﹝

·妏蚚奀昦勤怀怀堤諉諳囥薯﹝瘁寀頗絳祡剿盄麼氪嘟梤﹝

·蔚怀怀堤萇擢華假蚾婓眈茼腔蟀諉奻﹝瘁寀頗秪峈諉揖祥謎奧絳祡昫雄釬﹝

·勤FX3U炵蹈價掛等啋﹜FX0N/FX2N炵蹈蚚孺桯扢掘腔傷赽齬倰莉諉盄奀ㄛ郩悜眕狟腔蛁砩岈砐﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜傻繚﹜剿盄﹜莉囷輓﹝

ㄜ 萇盄藺傷腔樓馱喜渡跦擂掛忒聊笢暮婥腔喜渡﹝

ㄜ 踡嘐聾撻峈0.5‵0.8N·m﹝

·勤韁宒傷赽齬倰莉諉盄奀ㄛ郩悜眕狟腔蛁砩岈砐﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜傻繚﹜剿盄﹜莉囷輓﹝

ㄜ 萇盄藺傷腔樓馱喜渡跦擂掛忒聊笢暮婥腔喜渡﹝

ㄜ 踡嘐聾撻峈0.22‵0.25N·m﹝

ㄜ 褊盄腔藺傷昦繞堤※盄剕§﹝

ㄜ 昦勤萇盄腔藺傷奻柈﹝

ㄜ 昦蟀諉寞隅喜渡眕俋腔萇盄ㄛ蟀諉腔萇盄腔郋盄杅珩祥猁閉徹寞隅杅講﹝

ㄜ 嘐隅萇盄奀ㄛ祥猁勤傷赽齬麼氪萇盄腔蟀諉窒煦眻諉囥薯﹝

·勤笝傷耀輸腔傷赽齬諉盄奀ㄛ郩悜眕狟腔蛁砩岈砐﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜傻繚﹜剿盄﹜莉囷輓﹝

ㄜ 萇盄藺傷腔樓馱喜渡跦擂掛忒聊笢暮婥腔喜渡﹝

ㄜ 踡嘐聾撻峈0.5‵0.8N·m﹝

B-4
B-20
B-61

B-4
B-20
B-61
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安全方面的注意事项
(使用之前请务必阅读)

3. 雄ㄛ峎誘奀腔蛁砩岈砐

·籵萇奀昦揖類傷赽﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇麼氪昫雄釬﹝

·禸眕摯踡嘐傷赽ㄛ昢斛珂剿羲垀衄腔俋窒萇埭ㄛ綴輛俴﹝

婓籵萇袨怓狟輛俴腔趕ㄛ衄褫夔頗絳祡揖萇﹝

·抇黍忒聊ㄛ婓喃煦假腔枑狟輛俴堍俴笢腔最唗曹載﹜秶怀堤﹜RUN/STOP脹紱釬﹝

瘁寀ㄛ蚕衾紱釬囮昫頗絳祡儂迮囷輓麼氪楷汜岈嘟﹝

·昦煦賤﹜蜊婖莉﹝瘁寀頗絳祡嘟梤﹜昫雄釬﹜鳶婐﹝

*衄壽峎党岈皊ㄛ訰戙鎂萇儂赻雄趙(奻漆)衄癹鼠侗﹝

·剿羲萇埭綴婬莞蚾孺桯萇擢脹蟀諉萇擢﹝瘁寀頗絳祡嘟梤﹜昫雄釬﹝

·莞蚾狟蹈扢掘奀ㄛ昢斛珂剿羲萇埭﹝瘁寀頗絳祡嘟梤﹜昫雄釬﹝

ㄜ 俋峓扢掘﹜髡夔孺桯啣﹜杻忷巠饜

ㄜ 怀怀堤孺桯耀輸/等啋﹜笝傷耀輸

4. 煙奀腔蛁砩岈砐

·莞蚾狟蹈扢掘奀ㄛ昢斛珂剿羲萇埭﹝瘁寀頗絳祡嘟梤﹜昫雄釬﹝

·堍怀褫晤最諷秶奀ㄛ昢斛婓堍怀珂勤褫晤最諷秶奻萇ㄛ綴

[萇喀BAT腔LED峈OFF]眕摯[萇喀腔忭韜]﹝

婓BAT腔LED腑峈ON袨怓狟ㄛ麼氪萇喀忭韜眒冪閉徹腔袨怓狟堍怀腔趕ㄛ婓堍怀徹最笢ㄛ

蚕萇喀悵厥腔杅擂蔚揭衾祥恛隅袨怓﹝

·秪峈褫晤最諷秶岆儕躇痀ㄛ垀眕婓堍怀徹最笢ㄛ旌轎婈善腔喳僻閉徹褫晤最諷秶

翋儂腔忒聊笢暮婥腔珨啜寞跡硉﹝瘁寀頗絳祡耀輸嘟梤﹝

婓堍怀賦旰綴ㄛ褫晤最諷秶腔堍俴錶﹝

危险 

注意

注意

注意

参考页面

参考页面

参考页面

参考页面

B-5
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B-5
B-63

B-13

195
375
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]

FX3U·FX3UC系列 微型可编程控制器

 用户手册[定位控制篇]

忒聊晤瘍 JY997D19501

唳掛瘍 B

秶釬爛堎 2005爛12堎

 通 知

準都覜郅蠟森棒劃鎗FX3U·FX3UC炵蹈 褫晤最諷秶﹝

婓籵蚚岈砐笢ㄛ憩MELSEC-F FX3U·FX3UC炵蹈峚倰褫晤最諷秶盓厥腔[隅弇]髡夔腔衙猁酕賸佽隴﹝

妏蚚ㄛ堐黍掛抎眕摯眈壽莉腔忒聊ㄛ婓喃煦梪挍寞跡腔枑狟淏妏蚚﹝

森俋ㄛ蔚掛忒聊冞蝠善郔笝蚚誧忒笢﹝

掛抎祥悵痐馱珛垀衄眕摯坳瞳腔妗囥ㄛ珩祥創霾妗囥﹝

森俋ㄛ勤衾秪妏蚚掛抎笢暮婥腔囀奧竘楷腔馱珛垀衄奻腔絊嗣恀枙ㄛ掛鼠侗衙祥蛹孮﹝

2005 鎂萇儂赻雄趙(奻漆)衄癹鼠侗
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]

使用时的请求
·掛莉岆眕珨啜馱珛峈勤砓汜莉腔籵蚚ㄛ秪森甜祥岆眕婓扡摯旯假腔扢掘麼氪炵苀笢妏蚚峈醴腔奧扢數﹜

秶婖腔﹝

·蔚掛莉蚚衾埻赽夔﹜萇薯﹜瑤諾迻紺﹜瓟谿﹜傚蚚痄雄昜极蚚腔儂麼氪炵苀脹杻忷蚚芴笢奀ㄛ憩巠蚚俶

砃掛鼠侗腔茠珛敦諳訰戙﹝

·呥掛莉岆婓旆跡腔窐講极炵狟汜莉腔ㄛ筍岆蚚衾饒虳秪掛莉腔嘟梤奧褫夔絳祡笭湮嘟梤麼岆絳祡囷囮腔

扢掘笢奀ㄛ婓炵苀笢扢离綴掘睿假髡夔﹝

·蔚掛莉睿坳莉郪磁妏蚚奀ㄛ蚚誧茼蜆睫磁腔寞跡﹜楊寞麼氪寞寀﹝森俋ㄛ蜆莉婓蚚誧妏蚚腔炵

苀﹜儂迮﹜扢掘笢腔巠蚚俶睿假俶ㄛ蚚誧赻俴﹝

预先告知
·扢离莉奀ㄛ衄疶恀ㄛ迵撿衄萇眭妎ㄗ萇囥馱埜麼岆肮脹眕奻腔眭妎ㄘ腔蚳珛萇撮扲埜妀枒﹝ 

壽衾掛莉腔紱釬睿妏蚚源楊衄祥隴啞腔華源ㄛ迵撮扲訰戙敦諳妀枒﹝

·掛抎﹜撮扲訧蹋﹜欴掛脹笢暮婥腔岈瞰岆釬峈統蕉蚚腔ㄛ祥悵痐雄釬﹝恁蚚腔奀緊ㄛ蚚誧赻俴勤儂·蚾离腔

髡夔睿假俶輛俴眕綴妏蚚﹝

·壽衾掛抎腔囀ㄛ秪峈莉蜊輛ㄛ褫夔頗衄祥岈珂籵眭憩載蜊寞跡腔錶ㄛ噹獗謝﹝

·壽衾掛抎腔囀ㄛ扂蠅咡夔酕善俇藝ㄛ筍岆勀珨蠟衄疶恀麼岆楷珋衄渣昫腔趕ㄛ歲迵掛抎猾菁笢暮婥腔掛

鼠侗麼氪煦盓儂凳薊炵﹝森奀ㄛ蔚珜笢暮婥腔忒聊晤瘍珨甜豢眭﹝

关于商标
·Microsoft﹜Windows岆藝弊峚鼠侗婓藝弊眕摯坳弊模腔蛁聊妀梓麼氪妀梓

·坳鼠侗靡備﹜莉靡備飲岆跪鼠侗腔妀梓麼氪蛁聊妀梓﹝
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇] 目录
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关于手册中使用的总称·简称 ................................................. 12
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1. 前言  A-3

1.1   概要 ................................................................ A- 3
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本手册的用途及使用方法

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶褫眕輛俴涴欴腔隅弇諷秶ㄩ撈蔚植價掛等啋腔儒极奪怀堤﹜詢厒怀堤巠饜﹜隅弇杻忷

髡夔耀輸/等啋怀堤腔闕喳揹怀堤善侜督萇儂﹜祭輛萇儂笢ㄛ輛俴隅弇諷秶﹝

定位用产品

FX3U-2HSY-ADP

杻忷髡夔耀輸/等啋

壽衾假蚾眕摯跪窒弇腔靡備﹜妏蚚源楊﹜最唗妗瞰

﹞蚚誧忒聊
暮婥賸斛剒腔囀﹝

﹞妏蚚忒聊 
暮婥賸斛剒腔囀

壽衾假蚾眕摯跪窒弇腔靡備

﹞假蚾忒聊
晤最源楊脹腔砆牉囀ㄛ剒猁鍚俋腔忒聊﹝

肮婦蚾

秪莉奧祑ㄛ蜇湍[假蚾忒聊]麼氪[蚚誧忒聊]﹝
砆牉囀統蕉[蚚誧忒聊[隅弇諷秶]ㄗ掛抎ㄘ]﹜
莉腔忒聊﹝

肮婦蚾 鍚聊

鍚聊

POWE
RERRO
R

F
P

PG
O
R
P

� B
� A

ST AR
T

CL
R

DO
G
X
1

X
0FX2N-10PG

伺服电机（步进电机）

袧掘蟀諉腔侜督萇儂ㄗ祭輛萇儂ㄘ腔忒聊﹝
婓侜督萇儂ㄗ雄等啋ㄘ腔統杅扢隅摯諉盄奀剒猁﹝

可编程控制器

FX3UC系列

壽衾褫晤最諷秶腔諉盄睿假蚾

﹞茞璃忒聊
ㄗ忒聊蜇婓莉笢ㄘ

﹞蚚誧忒聊[茞璃]

壽衾佼諷最唗

﹞晤最忒聊[價掛﹞茼蚚硌鍔佽隴]

肮婦蚾

鍚聊

鍚聊

关于定位功能

·用户手册[定位控制篇] 鍚聊

通过本书，可以了解内置定位功能的设定方法、连接实例、
程序实例、故障排除等的详细内容。

本书

FX3U系列

本手册的用途及使用方法



10

FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]

相关手册的介绍

衄壽FX3U·FX3UC炵蹈隅弇腔佽隴ㄛ統蕉掛抎﹝

褫晤最諷秶翋儂脹腔茞璃陓洘﹜杻忷髡夔耀輸/等啋腔砆牉佽隴煦梗統蕉跪赻腔忒聊﹝

森俋ㄛ剒猁忒聊腔趕ㄛ砃粒劃莉腔測燴虛脤戙﹝

⊕斛剒腔忒聊 ♀弝蚚芴垀剒腔忒聊 →釬峈砆牉佽隴奧鍚俋晤蚴腔忒聊

手册名称 手册编号 内容 型号代码

褫晤最諷秶翋儂蚚忒聊

← FX3U炵蹈翋儂

→
莉笢

呴蜇
FX3U炵蹈茞璃忒聊 JY997D16001

壽衾FX3U褫晤最翋儂腔怀怀堤寞跡﹜諉

盄﹜假蚾˙植FX3U炵蹈蚚誧忒聊[茞璃]笢

晡翹﹝砆牉佽隴統蕉FX3U炵蹈蚚誧忒聊

[茞璃]

ㄜ

⊕ 鍚聊 FX3U炵蹈蚚誧忒聊[茞璃] JY997D16101

迵FX3U褫晤最諷秶翋儂腔怀怀堤寞跡﹜

諉盄﹜假蚾眕摯峎誘脹腔茞璃衄壽腔砆牉

岈砐﹝

09R515

← FX3UC炵蹈翋儂

→
莉笢

呴蜇
FX3UC炵蹈茞璃忒聊 JY997D12701

壽衾FX3UC褫晤最翋儂腔怀怀堤寞跡﹜諉

盄﹜假蚾˙植FX3UC炵蹈蚚誧忒聊[茞璃]笢

晡翹﹝砆牉佽隴統蕉FX3UC炵蹈蚚誧忒聊

[茞璃]

ㄜ

⊕ 鍚聊
FX3UC炵蹈蚚誧忒聊[茞璃

]
JY997D11601

迵FX3UC褫晤最諷秶翋儂腔怀怀堤寞跡﹜

諉盄﹜假蚾眕摯峎誘脹腔茞璃衄壽腔砆牉

岈砐﹝

09R513

← 晤最

⊕ 鍚聊
FX3U·FX3UC炵蹈晤最忒聊[價

掛·茼蚚硌鍔佽隴]
JY997D11701

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶腔價掛硌鍔佽隴﹜茼

蚚硌鍔佽隴﹜跪笱啋璃腔佽隴脹ㄛ迵佼諷

最唗衄壽腔岈砐﹝

09R514

隅弇諷秶蚚忒聊

← 籵蚚

♀ 鍚聊
FX3U·FX3UC炵蹈蚚誧忒聊[隅

弇諷秶]ㄗ掛抎ㄘ
JY997D16201

迵FX3U·FX3UC炵蹈囀离腔隅弇髡夔衄壽腔砆

牉岈砐﹝
09R618

← 闕喳怀堤﹜隅弇妏蚚跪莉奀ㄛ遜統蕉蟀諉腔褫晤最諷秶翋儂腔蚚誧忒聊[茞璃]﹝

→
莉笢

呴蜇
FX3U-2HSY-ADP假蚾忒聊 JY997D16401

詢厒怀堤杻忷巠饜腔妏蚚猁鍰﹝妏蚚奀ㄛ

統蕉FX3U·FX3UC炵蹈蚚誧忒聊[隅弇諷秶]﹝
ㄜ

♀
莉笢

呴蜇
FX2N/FX-1PG蚚誧忒聊 JY992D63001 1粣闕喳怀堤杻忷髡夔耀輸腔妏蚚猁鍰﹝ 09R604

→
莉笢

呴蜇
FX2N-10PG假蚾忒聊 JY992D91801

1粣闕喳怀堤杻忷髡夔耀輸腔妏蚚猁鍰﹝妏

蚚奀ㄛ統蕉FX2N-10PG蚚誧忒聊﹝
ㄜ

♀ 鍚聊 FX2N-10PG蚚誧忒聊 JY992D93301 迵1粣闕喳怀堤杻忷髡夔耀輸衄壽腔砆牉岈砐﹝ 09R605

→
莉笢

呴蜇
FX2N-10GM蚚誧硌鰍 JY992D77401

1粣隅弇杻忷髡夔等啋腔妏蚚猁鍰﹝妏蚚奀ㄛ

統蕉FX2N-10GM,FX2N-20GM妏蚚忒聊﹝
ㄜ

→
莉笢

呴蜇
FX2N-20GM蚚誧硌鰍 JY992D77301

2粣隅弇杻忷髡夔等啋腔妏蚚猁鍰﹝妏蚚奀ㄛ

統蕉FX2N-10GM,FX2N-20GM妏蚚忒聊﹝
ㄜ

♀ 鍚聊
FX2N-10GM,FX2N-20GM妏蚚

忒聊
JY992D77501

迵1粣﹜2粣隅弇杻忷髡夔等啋衄壽腔砆牉

岈砐﹝
09R606

相关手册的介绍
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]

获取手册的方法

忒聊腔鳳源楊衄眕狟撓笱﹝

1.手册的获取

砃粒劃掛莉腔測燴虛脤戙﹝

2.电子文档（PDF文件）的获取

褫眕植鎂萇儂赻雄趙厙桴奻脤戙眈壽陓洘﹝

   →网站地址：www.mitsubishielectric-automation.cn

获取手册的方法
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]

关于手册中使用的总称·简称

简称·总称 名称

褫晤最諷秶

FX3U炵蹈 FX3U炵蹈褫晤最諷秶腔軞備

FX3U褫晤最諷秶麼氪價掛

等啋
FX3U炵蹈褫晤最諷秶價掛等啋腔軞備

FX3UC炵蹈 FX3UC炵蹈褫晤最諷秶腔軞備

FX3UC褫晤最諷秶麼氪價

掛等啋
FX3UC炵蹈褫晤最諷秶價掛等啋腔軞備

FX2N炵蹈 FX2N炵蹈褫晤最諷秶腔軞備

FX2NC炵蹈 FX2NC炵蹈褫晤最諷秶腔軞備

髡夔孺桯啣

髡夔孺桯啣
髡夔孺桯啣腔軞備筍岆ㄛ妏蚚腔價掛等啋祥肮ㄛ褫蟀諉腔扢掘珩褫夔祥肮﹝壽衾

褫蟀諉腔扢掘ㄛ婓妏蚚腔價掛等啋腔蚚誧忒聊[茞璃]笢輛俴﹝

杻忷巠饜

杻忷巠饜

詢厒怀怀堤杻忷巠饜﹜籵陓杻忷巠饜﹜耀攜講杻忷巠饜腔軞備筍岆ㄛ妏

蚚腔價掛等啋祥肮ㄛ褫蟀諉腔扢掘珩褫夔祥肮﹝壽衾褫蟀諉腔扢掘ㄛ婓妏蚚腔

價掛等啋腔蚚誧忒聊[茞璃]笢輛俴﹝

詢厒怀怀堤杻忷巠饜 詢厒怀怀堤杻忷巠饜腔軞備

詢厒怀堤杻忷巠饜 詢厒怀堤杻忷巠饜腔軞備

2HSY-ADP FX3U-2HSY-ADP

詢厒怀杻忷巠饜 詢厒怀杻忷巠饜腔軞備

籵陓杻忷巠饜 籵陓杻忷巠饜腔軞備

耀攜講杻忷巠饜 耀攜講杻忷巠饜腔軞備

孺桯扢掘

孺桯扢掘

怀怀堤孺桯扢掘﹜杻忷孺桯扢掘腔軞備筍岆ㄛ妏蚚腔價掛等啋祥肮ㄛ褫孺桯

腔扢掘珩褫夔祥肮﹝壽衾褫蟀諉腔扢掘ㄛ婓妏蚚腔價掛等啋腔蚚誧忒聊[茞璃

]笢輛俴﹝

怀怀堤孺桯扢掘

怀孺桯扢掘﹜怀堤孺桯扢掘腔軞備筍岆ㄛ妏蚚腔價掛等啋祥肮ㄛ褫孺桯腔扢掘

珩褫夔祥肮﹝壽衾褫蟀諉腔扢掘ㄛ婓妏蚚腔價掛等啋腔蚚誧忒聊[茞璃]笢輛

俴﹝

怀孺桯扢掘

FX2N炵蹈怀怀堤孺桯等啋﹜怀孺桯耀輸﹜FX2NC炵蹈怀孺桯耀輸﹜FX0N炵蹈

怀孺桯耀輸腔軞備筍岆ㄛ妏蚚腔價掛等啋祥肮ㄛ褫孺桯腔扢掘珩褫夔祥肮﹝壽

衾褫蟀諉腔扢掘ㄛ婓妏蚚腔價掛等啋腔蚚誧忒聊[茞璃]笢輛俴﹝

怀堤孺桯扢掘

FX2N炵蹈怀怀堤孺桯等啋﹜怀堤孺桯耀輸﹜FX2NC炵蹈怀堤孺桯耀輸﹜FX0N炵蹈

怀堤孺桯耀輸腔軞備筍岆ㄛ妏蚚腔價掛等啋祥肮ㄛ褫孺桯腔扢掘珩褫夔祥肮﹝壽

衾褫蟀諉腔扢掘ㄛ婓妏蚚腔價掛等啋腔蚚誧忒聊[茞璃]笢輛俴﹝

关于手册中使用的总称·简称



13

FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]

简称·总称 名称

孺桯扢掘

杻忷髡夔耀輸/等啋麼氪杻忷孺

桯扢掘

杻忷髡夔等啋﹜杻忷髡夔耀輸腔軞備筍岆ㄛ妏蚚腔價掛等啋祥肮ㄛ褫孺桯腔扢掘

珩褫夔祥肮﹝壽衾褫蟀諉腔扢掘ㄛ婓妏蚚腔價掛等啋腔蚚誧忒聊[茞璃]笢輛

俴﹝

杻忷髡夔等啋 杻忷髡夔等啋腔軞備

杻忷髡夔耀輸
杻忷髡夔耀輸腔軞備筍岆ㄛ妏蚚腔價掛等啋祥肮ㄛ褫孺桯腔扢掘珩褫夔祥肮﹝壽

衾褫蟀諉腔扢掘ㄛ婓妏蚚腔價掛等啋腔蚚誧忒聊[茞璃]笢輛俴﹝

隅弇杻忷髡夔等啋 狟蹈倰瘍腔軞備FX2N-10GM, FX2N-20GM

闕喳怀堤杻忷髡夔耀輸 狟蹈倰瘍腔軞備FX2N-1PG-E, FX2N-1PG, FX2N-10PG

FX2N-1PGㄗ-Eㄘ 狟蹈倰瘍腔潠備FX2N-1PG-E, FX2N-1PG

恁璃

孺桯萇埭等啋 FX3UC-1PS-5V

湔揣碟 FX3U-FLROM-16, FX3U-FLROM-64, FX3U-FLROM-64L

萇喀 FX3U-32BL

笝傷耀輸
FX-16E-TB, FX-32E-TB, FX-16EX-A1-TB, FX-16EYR-TB, FX-16EYS-TB, FX-

16EYT-TB

怀怀堤萇擢
FX-16E-500CAB-S, FX-16E-↓↓↓CAB, FX-16E-↓↓↓CAB-R, FX-A32E-

↓↓↓CAB,↓↓↓笢怀150﹜300麼氪500

怀怀堤蚚蟀諉 FX2C-I/O-CON, FX2C-I/O-CON-S, FX2C-I/O-CON-SA

萇埭萇擢 FX2NC-100MPCB, FX2NC-100BPCB, FX2NC-10BPCB1

俋峓扢掘

俋峓扢掘 晤最璃﹜忒厥宒晤最﹜儂賜醱腔軞備

晤最馱撿

晤最馱撿 晤最璃﹜忒厥宒晤最腔軞備

晤最璃 晤最璃腔軞備

GX Developer SW↓D5C-GPPW-J, SW↓D5C-GPPW-E晤最璃婦腔軞備

FX-PCS/WINㄗ-Eㄘ FX-PCS/WIN, FX-PCS/WIN-E倰晤最璃婦腔潠備

忒厥宒晤最ㄗHPPㄘ FX-20Pㄗ-EㄘㄛFX-10Pㄗ-Eㄘ腔軞備

儂賜醱

GOT1000炵蹈 GT15炵蹈﹜GT11炵蹈腔軞備

GOT-900炵蹈 GOT-A900炵蹈﹜GOT-F900炵蹈腔軞備

GOT-A900炵蹈 GOT-A900炵蹈腔軞備

GOT-F900炵蹈 GOT-F900炵蹈腔軞備

ET-940炵蹈 ET-940炵蹈腔軞備

侜督萇儂﹜祭輛萇儂蚚雄等啋

侜督萇儂 侜督萇儂麼氪祭輛萇儂腔軞備婦嬤盓厥闕喳怀腔侜督溫湮﹜雄等啋﹝

侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ 盓厥闕喳怀腔侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ腔軞備

MELSERVO炵蹈 MELSERVO-J3, -J2-Super, -J2, -H, -C炵蹈腔軞備

坳扢掘

忒雄闕喳楷汜 忒雄闕喳楷汜ㄗ蚚誧袧掘ㄘ腔軞備

关于手册中使用的总称·简称
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]

简称·总称 名称

忒聊

FX3U茞璃忒聊 FX3U炵蹈 蚚誧忒聊[茞璃]

FX3UC茞璃忒聊 FX3UC炵蹈 蚚誧忒聊[茞璃]

晤最忒聊 FX3U·FX3UC炵蹈 晤最忒聊[價掛·茼蚚硌鍔佽隴]

籵陓諷秶忒聊 FX炵蹈 蚚誧忒聊[籵陓諷秶]

耀攜講諷秶忒聊 FX3U·FX3UC炵蹈 蚚誧忒聊[耀攜講諷秶]

隅弇諷秶忒聊 FX3U·FX3UC炵蹈 蚚誧忒聊[隅弇諷秶]

关于手册中使用的总称·简称
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
通用事项
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FX3U·FX3UC系列 微型可编程控制器

 用户手册[定位控制篇]

 A 通用事项

 通 知

準都覜郅蠟森棒劃鎗FX3U·FX3UC炵蹈 褫晤最諷秶﹝

婓籵蚚岈砐笢ㄛ憩MELSEC-F FX3U·FX3UC炵蹈峚倰褫晤最諷秶盓厥腔[隅弇]髡夔腔衙猁酕賸佽隴﹝

妏蚚ㄛ堐黍掛抎眕摯眈壽莉腔忒聊ㄛ婓喃煦梪挍寞跡腔枑狟淏妏蚚﹝

森俋ㄛ蔚掛忒聊冞蝠善郔笝蚚誧忒笢﹝

掛抎祥悵痐馱珛垀衄眕摯坳瞳腔妗囥ㄛ珩祥創霾妗囥﹝

森俋ㄛ勤衾秪妏蚚掛抎笢暮婥腔囀奧竘楷腔馱珛垀衄奻腔絊嗣恀枙ㄛ掛鼠侗衙祥蛹孮﹝

2005 鎂萇儂赻雄趙(奻漆)衄癹鼠侗



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
通用事项

A-2

手册的阅读方法[通用事项]

掛忒聊笢腔[籵蚚岈砐]岆蚚眕狟腔欴宒輛俴佽隴腔﹝

 

�
�
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
通用事项
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定
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能

B
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例

附录

通
用
事
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A

1. 前言

掛忒聊岆憩FX3U·FX3UC褫晤最諷秶腔隅弇諷秶輛俴佽隴﹝

掛梒笢佽隴賸隅弇蚚莉腔笱濬﹝

1.1   概要 

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶褫眕砃侜督萇儂﹜祭輛萇儂脹怀堤闕喳陓瘍ㄛ植奧輛俴隅弇諷秶﹝

闕喳薹詢腔奀緊ㄛ萇儂蛌腕辦˙闕喳杅嗣腔奀緊ㄛ萇儂蛌腕嗣﹝

蚚闕喳薹﹜闕喳杅懂扢隅隅弇勤砓ㄗ馱璃ㄘ腔痄雄厒僅麼氪痄雄講﹝

侜督萇儂
麼氪

祭輛萇儂

FX3U﹞FX3UC褫晤最諷秶

脉冲串信号

脉冲频率：速度
脉冲数：移动量

定位指令

隅弇勤砓ㄗ馱璃ㄘ

1 前言

1.1 概要



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
通用事项

A-4

1.2 定位产品的介绍

1.2   定位产品的介绍 

褫眕籵徹價掛等啋笢囀离腔隅弇髡夔ㄗ婦嬤杻忷巠饜ㄘ麼氪杻忷髡夔耀輸/等啋2笱源宒懂輛俴隅弇諷秶﹝髡夔

跪衄祥肮ㄛ秪森恁寁迵蚚芴眈睫腔扢掘﹝

1.2.1  机型一览 

隅弇莉腔珨擬桶狟垀尨﹝

1.基本单元（晶体管输出）、特殊适配器

型号名称 轴数 频率（Hz） 控制单位 输出方式 输出形式 参考

價掛等啋ㄗ儒极奪怀堤ㄘ

FX3U·FX3UC褫晤最

諷秶

3粣ㄗ黃

蕾ㄘ
10↗3‵100,000 闕喳 羲摩萇憤源宒 闕喳+源砃

B.囀

离隅

弇髡

夔

杻忷巠饜

FX3U-2HSY-ADP↗1
2粣↗2ㄗ

黃蕾ㄘ
10↗3‵200,000 闕喳 船雄盄俶雄源宒

闕喳+源砃麼氪淏

蛌﹜毀蛌闕喳

B.囀

离隅

弇髡

夔

↗1. 硐褫眕蟀諉FX3U褫晤最諷秶﹝

↗2. 藩怢褫諷秶2跦粣﹝褫眕蟀諉2怢ㄛ郔嗣諷秶4跦粣﹝

↗3. PLSY硌鍔﹜PLSV硌鍔褫眕植1Hz羲宎扢隅﹝

→ 关于PLSY指令的详细内容，参考编程手册

2.特殊功能模块/单元

型号名称 轴数 频率（Hz） 控制单位 输出方式 输出形式 参考

杻忷髡夔耀輸

FX2N-1PG 1粣 10‵100,000
闕喳米m10-4

荎渡mdeg
羲摩萇憤源宒

闕喳+源砃麼氪淏

蛌﹜毀蛌闕喳
↗1

FX2N-10PG 1粣 1‵1,000,000
闕喳米m10-4

荎渡mdeg
船雄盄俶雄源宒

闕喳+源砃麼氪淏

蛌﹜毀蛌闕喳
↗1

杻忷髡夔等啋

FX2N-10GM 1粣 1‵200,000
闕喳米m10-4

荎渡mdeg
羲摩萇憤源宒

闕喳+源砃麼氪淏

蛌﹜毀蛌闕喳
↗1

FX2N-20GM

2粣ㄗ黃

蕾/脣

硃ㄘ

1‵200,000
闕喳米m10-4

荎渡mdeg
羲摩萇憤源宒

闕喳+源砃麼氪淏

蛌﹜毀蛌闕喳
↗1

↗1. 壽衾杻忷髡夔耀輸/等啋ㄛ統蕉跪莉腔忒聊﹝

1 前言
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
通用事项
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A
1.2.2  基本单元（晶体管输出） 

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢囀离隅弇髡夔﹝

植籵蚚怀堤ㄗY000‵Y002ㄘ怀堤郔湮100kHz腔羲摩萇憤源宒腔闕喳揹ㄛ褫肮奀諷秶3粣腔侜督萇儂麼氪祭輛萇儂﹝

1.2.3  特殊适配器 

杻忷巠饜妏蚚FX3U褫晤最諷秶囀离腔隅弇髡夔ㄛ怀堤郔湮200kHz腔船雄盄俶雄源宒腔闕喳揹ㄛ褫肮奀諷秶

4粣腔侜督萇儂麼氪祭輛萇儂﹝

FX3U褫晤最諷秶郔嗣褫眕蟀諉2怢詢厒怀堤杻忷巠饜ㄗFX3U-2HSY-ADPㄘ

·菴1怢FX3U-2HSY-ADPㄛ妏蚚Y000﹜Y004睿Y001﹜Y005.

·菴2怢FX3U-2HSY-ADPㄛ妏蚚Y002﹜Y006睿Y003﹜Y007.

连接特殊适配器时的注意事项  

·硐妏蚚杻忷巠饜笢腔詢厒怀怀堤杻忷巠饜奀ㄛ祥剒猁髡夔孺桯啣﹝

·妏蚚耀攜講/籵陓杻忷巠饜奀ㄛ剒猁髡夔孺桯啣﹝

·郪磁妏蚚詢厒怀怀堤杻忷巠饜睿耀攜講/籵陓杻忷巠饜奀ㄛ婓蟀諉衄髡夔孺桯啣腔FX3U褫晤最諷秶

笢ㄛ珂蟀諉詢厒怀堤杻忷巠饜ㄛ綴婬蟀諉耀攜講杻忷巠饜﹜籵陓杻忷巠饜﹝

R D

RDA

RDB

SDA

SDB

SG

S D

FX3U﹞FX3UC褫晤最諷秶
ㄗ儒极奪怀堤ㄘ

1粣

菴2怢 菴1怢

2粣 3粣

侜督溫湮 侜督溫湮 侜督溫湮

Y000
+

方向信号

1粣

侜督溫湮

2粣

侜督溫湮

Y000
+

Y004

Y001
+

Y005

3粣

侜督溫湮

Y002
+

Y006

4粣

侜督溫湮

Y002
+

Y006

Y001
+

方向信号

Y002
+

方向信号

FX3U-2HSY-ADP
FX3U褫晤最諷秶

耀攜講杻忷巠饜
籵陓杻忷巠饜

詢厒怀堤
杻忷巠饜 髡夔孺桯啣 FX3U褫晤最諷秶

R D

RDA

RDB

SDA

SDB

SG

S D

FX3U﹞FX3UC褫晤最諷秶
ㄗ儒极奪怀堤ㄘ

1粣

菴2怢 菴1怢

2粣 3粣

侜督溫湮 侜督溫湮 侜督溫湮

Y000
+

方向信号

1粣

侜督溫湮

2粣

侜督溫湮

Y000
+

Y004

Y001
+

Y005

3粣

侜督溫湮

Y002
+

Y006

4粣

侜督溫湮

Y002
+

Y006

Y001
+

方向信号

Y002
+

方向信号

FX3U-2HSY-ADP
FX3U褫晤最諷秶

耀攜講杻忷巠饜
籵陓杻忷巠饜

詢厒怀堤
杻忷巠饜 髡夔孺桯啣 FX3U褫晤最諷秶

R D

RDA

RDB

SDA

SDB

SG

S D

FX3U﹞FX3UC褫晤最諷秶
ㄗ儒极奪怀堤ㄘ

1粣

菴2怢 菴1怢

2粣 3粣

侜督溫湮 侜督溫湮 侜督溫湮

Y000
+

方向信号

1粣

侜督溫湮

2粣

侜督溫湮

Y000
+

Y004

Y001
+

Y005

3粣

侜督溫湮

Y002
+

Y006

4粣

侜督溫湮

Y002
+

Y006

Y001
+

方向信号

Y002
+

方向信号

FX3U-2HSY-ADP
FX3U褫晤最諷秶

耀攜講杻忷巠饜
籵陓杻忷巠饜

詢厒怀堤
杻忷巠饜 髡夔孺桯啣 FX3U褫晤最諷秶

1 前言

1.2 定位产品的介绍
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1 使用产品之前

1.2.4  特殊功能模块/单元 

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶褫眕蟀諉杻忷髡夔耀輸/等啋ㄛ輛俴隅弇諷秶﹝

森俋ㄛ杻忷髡夔等啋珩褫眕黃蕾輛俴隅弇諷秶﹝

1.FX3U可编程控制器的构成

FX3U褫晤最諷秶笢郔嗣褫眕蟀諉8怢杻忷髡夔耀輸/等啋﹝

→ 关于构成的详细内容，请参考FX3U硬件篇手册

2.FX3UC可编程控制器的构成

FX3UC褫晤最諷秶笢郔嗣褫眕蟀諉7怢杻忷髡夔耀輸/等啋﹝

蟀諉杻忷髡夔耀輸/等啋奀ㄛ珨隅剒猁FX2NC-CNV-IF麼氪FX3UC-1PS-5V

→ 关于构成的详细内容，请参考FX3UC硬件篇手册

3.单独运行（FX2N-10GM、FX2N-20GM）

杻忷髡夔等啋ㄗFX2N-10GM﹜FX2N-20GMㄘ褫眕祥蟀諉婓褫晤最諷秶奻ㄛ奧黃蕾堍俴﹝

FX2N-10GM褫眕諷秶1粣腔侜督萇儂麼氪祭輛萇儂﹝

FX2N-20GM褫眕諷秶2粣腔侜督萇儂麼氪祭輛萇儂﹝

森俋ㄛ褫孺桯I/Oㄗ郔嗣48萸ㄘ﹝

POWE
RERRO
R

F
P

PG
O
R
P

� B
� A

ST AR
T

CL
R

DO
G
X
1

X
0

FX2N-10PG

POWER
ERROR

FP
PGO

RP

� B

� A

ST ART

CLR

DOG

X1
X0

FX 2N -10PG

FX3U褫晤最諷秶

FX3UC褫晤最諷秶

FX2N-10GM FX2N-20GM

杻忷髡夔耀輸
杻忷髡夔等啋

侜督萇儂

侜督萇儂

杻忷髡夔耀輸
杻忷髡夔等啋

侜督萇儂

No.0

ㄗ郔嗣8怢ㄘ

‵ No.7

No.1

ㄗ郔嗣7怢ㄘ

‵ No.7

FX3UC-1PS-5V
麼氪

FX2NC-CNV-IF

1粣

侜督萇儂

1粣

侜督萇儂

2粣

POWE
RERRO
R

F
P

PG
O
R
P

� B
� A

ST AR
T

CL
R

DO
G
X
1

X
0

FX2N-10PG

POWER
ERROR

FP
PGO

RP

� B

� A

ST ART

CLR

DOG

X1
X0

FX 2N -10PG

FX3U褫晤最諷秶

FX3UC褫晤最諷秶

FX2N-10GM FX2N-20GM

杻忷髡夔耀輸
杻忷髡夔等啋

侜督萇儂

侜督萇儂

杻忷髡夔耀輸
杻忷髡夔等啋

侜督萇儂

No.0

ㄗ郔嗣8怢ㄘ

‵ No.7

No.1

ㄗ郔嗣7怢ㄘ

‵ No.7

FX3UC-1PS-5V
麼氪

FX2NC-CNV-IF

1粣

侜督萇儂

1粣

侜督萇儂

2粣

POWE
RERRO
R

F
P

PG
O
R
P

� B
� A

ST AR
T

CL
R

DO
G
X
1

X
0

FX2N-10PG

POWER
ERROR

FP
PGO

RP

� B

� A

ST ART

CLR

DOG

X1
X0

FX 2N -10PG

FX3U褫晤最諷秶

FX3UC褫晤最諷秶

FX2N-10GM FX2N-20GM

杻忷髡夔耀輸
杻忷髡夔等啋

侜督萇儂

侜督萇儂

杻忷髡夔耀輸
杻忷髡夔等啋

侜督萇儂

No.0

ㄗ郔嗣8怢ㄘ

‵ No.7

No.1

ㄗ郔嗣7怢ㄘ

‵ No.7

FX3UC-1PS-5V
麼氪

FX2NC-CNV-IF

1粣

侜督萇儂

1粣

侜督萇儂

2粣

1.2 定位产品的介绍
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
通用事项

内
置
定

位
功
能

B

连
接
实

例

附录

通
用
事
项

A

2. 连接设备的构成

2.1   FX3U可编程控制器 

↗1. 婓樟萇怀堤倰莉笢ㄛ羶衄闕喳怀堤﹝

↗2. 秪莉奧隅ㄛ麼氪岆傷赽齬ㄛ麼氪岆MIL蟀諉ㄗ20渀ㄘ﹝

要点  

·蟀諉衄詢厒怀堤杻忷巠饜腔錶狟ㄛ剒猁詢厒怀揭燴奀ㄛ喃煦價掛等啋腔怀萸杅綴婬恁寁﹝

·壽衾岆瘁褫眕蟀諉杻忷髡夔耀輸﹜杻忷髡夔等啋ㄛ眕摯炵苀凳傖ㄛ統蕉狟蹈忒聊﹝

→ 参考FX3U硬件篇手册

 

2 连接设备的构成

2.1 FX3U可编程控制器

A B BA

A

B
FX2N-10PG

�B
� A

START
DOG

X1
X0

POWER
ERROR

FP
PGO

RP
CLR

FX3U炵蹈

FX3U-2HSY-ADP

最
多
可
连
接 

 

台
2

最
多
可
连
接 

 

台
8

桶尨假蚾弇离﹝
ㄗ假蚾猁鍰統蕉跪杻忷巠饜﹜杻忷髡夔耀輸/等啋腔忒聊﹝ㄘ

ㄗ儒极奪怀堤ㄘ↗1

杻忷髡夔耀輸
杻忷髡夔等啋

傷赽齬ㄗM3ㄘ

韁宒傷赽齬

傷赽齬ㄗM3ㄘ
MIL蟀諉ㄗ20渀ㄘ↗2

侜督萇儂

麼氪

祭輛萇儂



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
通用事项

A-8

2 连接设备的构成

2.2 FX3UC可编程控制器

2.2   FX3UC可编程控制器 

↗1. 秪莉奧隅ㄛ麼氪岆傷赽齬ㄛ麼氪岆MIL蟀諉ㄗ20渀ㄘ﹝

要点  

·FX3UC褫晤最諷秶腔囀离DC5V萇埭講祥逋奀ㄛ妏蚚FX3UC-1PS-5Vㄗ孺桯萇埭等啋ㄘ﹝

→ 参考FX3UC硬件篇手册

·壽衾岆瘁褫眕蟀諉杻忷髡夔耀輸﹜眕摯炵苀凳傖ㄛ統蕉狟蹈忒聊﹝

→ 参考FX3UC硬件篇手册 

C B CB

C

C

B
FX2N-10PG

� B
� A

START
DOG

X1
X0

POWER
ERROR

FP
PGO

RP
CLR

FX3UC炵蹈

FX3UC-1PS-5V

FX2NC-CNV-IF

基
本
单
元
通
用
输
出

最
多
可
连
接 

 

台
7

杻忷髡夔耀輸
杻忷髡夔等啋

桶尨假蚾弇离﹝
ㄗ假蚾猁鍰統蕉跪杻忷髡夔耀輸/等啋腔忒聊﹝ㄘ

傷赽齬ㄗM3ㄘ
MIL蟀諉ㄗ20渀ㄘ↗1

MIL蟀諉ㄗ20渀ㄘ
侜督萇儂

麼氪

祭輛萇儂
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
通用事项

内
置
定

位
功
能

B

连
接
实

例

附录

通
用
事
项

A
2.3   特殊功能单元的单独运行[FX2N-10GM、-20GM] 

要点  

壽衾FX2N-10GM﹜FX2N-20GM腔蟀諉眕摯炵苀凳傖ㄛ統蕉狟蹈忒聊﹝

→ 参考FX2N-10GM、FX2N-20GM使用手册

FX2N-10GM

FX2N-20GM

MIL蟀諉ㄗ20渀ㄘ

MIL蟀諉ㄗ20渀ㄘ

侜督萇儂

麼氪

祭輛萇儂

可
控
制 

 

根
轴

2

可
控
制 

 

根
轴

1

2 连接设备的构成

 2.3 特殊扩展单元的单独运行[FX2N-10GM、-20GM]
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通用事项
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3 规格的比较

3.1 性能规格的比较

3. 规格的比较

跪隅弇莉腔寞跡狟垀尨﹝恁寁睫磁扢掘寞跡腔莉﹝

3.1   性能规格的比较 

3.1.1  内置定位功能[基本单元（晶体管输出）]、高速输出特殊适配器（FX3U-2HSY-ADP） 

型号名称 FX3U·FX3UC可编程控制器（基本单元·晶体管输出） FX3U-2HSY-ADP※1

諷秶粣杅 黃蕾3跦粣 黃蕾2跦粣

脣硃髡夔 ㄜ ㄜ

闕喳怀堤源宒 羲摩萇憤源宒 船雄源宒

闕喳怀堤倛宒 闕喳揹+源砃 闕喳+源砃, 淏蛌·毀蛌闕喳

郔湮薹 100,000Hz 200,000Hz

樓熬厒揭燴 赻雄枍倛樓熬厒

諷秶等弇 闕喳

隅弇毓峓 -999,999‵+999,999ㄗ闕喳ㄘ

晤最逄晟 佼諷最唗

隅弇杅擂 1萸ㄗ蚚佼諷最唗扢隅ㄘ

忒雄闕喳楷汜

腔蟀諉
ㄜ ㄜ

橈勤弇离潰堤

ㄗABS絞硉

黍ㄘ

妏蚚ABS硌鍔

坳
·褫植價掛等啋腔籵蚚怀堤ㄗY000﹜Y001﹜

Y002ㄘ怀堤闕喳﹝

·褫眕蟀諉2怢ㄛ黃蕾諷秶4跦粣﹝

·婓蟀諉船雄盄俶諉彶源宒腔侜督溫湮奀妏蚚﹝

·蚚樟萇怀堤倰腔FX3U炵蹈價掛等啋硒俴隅弇諷

秶奀妏蚚﹝

·褫測價掛等啋腔籵蚚怀堤ㄗY000‵Y007ㄘ↗2

奧掩妏蚚﹝

↗1. 躺褫眕蟀諉婓FX3U褫晤最諷秶奻﹝郔嗣褫眕蟀諉2怢﹝

↗2. 蟀諉謗怢奀ㄛ妏蚚ㄗY000‵Y007ㄘ﹝蟀諉1怢奀ㄛ妏蚚ㄗY000﹜Y001﹜Y004﹜Y005ㄘ.壽衾FX3U-2HSY-ADP腔怀堤睿

價掛等啋怀堤腔壽炵ㄛ統蕉狟蹈砐醴﹝

→ 关于使用高速输出特殊适配器时的注意事项，参考B.内置定位功能篇 1.5.3节
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
通用事项

内
置
定

位
功
能

B

连
接
实

例

附录

通
用
事
项

A

3 规格的比较

3.1 性能规格的比较

3.1.2  脉冲输出特殊功能模块[FX2N-1PG、FX2N-10PG] 

型号名称 FX2N-1PG FX2N-10PG

諷秶粣杅 黃蕾1跦粣

脣硃髡夔 ㄜ ㄜ

闕喳怀堤源宒 羲摩萇憤源宒 船雄盄俶雄源宒

闕喳怀堤倛宒 闕喳+源砃ㄛ淏蛌·毀蛌闕喳

郔湮薹 100,000Hz 1,000,000Hz

樓熬厒揭燴 赻雄枍倛樓熬厒 赻雄枍倛樓熬厒﹜輪侔S倛樓熬厒

諷秶等弇 闕喳﹜米m﹜10-4荎渡﹜mdeg

隅弇毓峓

-999,999‵+999,999闕喳

-999,999‵+999,999 mm

-999,999‵+999,999荎渡

-999,999‵+999,999 deg

-2,147,483,648‵+2,147,483,647ㄗ闕喳ㄘ

-2,147,483,648‵+2,147,483,647 mm↗1

-2,147,483,648‵+2,147,483,647荎渡↗1

-2,147,483,648‵+2,147,483,647 deg↗1

晤最逄晟 佼諷最唗ㄗFROM/TO硌鍔﹜BFM眻諉硌隅ㄘ

隅弇杅擂 1萸ㄗ蚚佼諷最唗扢隅ㄘ 1萸ㄗ蚚佼諷最唗扢隅ㄘ↗2

忒雄闕喳楷汜

腔蟀諉
ㄜ 褫蟀諉ㄗ船雄盄俶雄﹜羲摩萇憤ㄘ

橈勤弇离潰堤

ㄗABS絞硉

黍ㄘ

妏蚚褫晤最諷秶腔ABS硌鍔

坳
·梩蚚褫晤最諷秶怀怀堤8萸ㄗ褫數呾婓怀

麼氪怀堤砩珨跺囀ㄘ

·梩蚚褫晤最諷秶怀怀堤8萸ㄗ褫數呾婓怀

麼氪怀堤砩珨跺囀ㄘ

·粒蚚蚳蚚腔雄ㄛ褫婓郔傻1ms囀詢厒雄﹝

·隅弇堍俴笢腔堍俴厒僅褫赻蚕曹載

↗1. 蔚闕喳遙呾硉扢隅婓-2,147,483,648‵+2,147,483,647腔毓峓囀﹝

↗2. 輛俴桶跡源宒腔隅弇堍俴奀ㄛ褫眕扢隅200跺萸ㄗ桶跡ㄘ﹝
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3 规格的比较

3.1 性能规格的比较

3.1.3  定位特殊功能单元[FX2N-10GM、FX2N-20GM] 

型号名称 FX2N-10GM FX2N-20GM

諷秶粣杅 黃蕾1粣 ㄗ黃蕾/肮奀ㄘ2粣

脣硃髡夔 ㄜ 2粣眻盄脣硃﹜埴說脣硃

闕喳怀堤源宒 羲摩萇憤源宒 羲摩萇憤源宒

闕喳怀堤倛宒 闕喳+源砃ㄛ淏蛌·毀蛌闕喳

郔湮薹 200,000Hz 200,000Hzㄗ脣硃堍俴奀峈100,000Hzㄘ

樓熬厒揭燴 赻雄枍倛樓熬厒

諷秶等弇 闕喳﹜米m﹜10-4荎渡﹜mdeg

隅弇毓峓

-999,999‵+999,999闕喳

-999,999‵+999,999 mm

-99,999.9‵+99,999.9荎渡

-999,999‵+999,999 deg

晤最逄晟 cod晤瘍源宒﹜桶跡源宒 cod晤瘍源宒

隅弇杅擂 輸硌隅ㄩ0‵99ㄗ100跺輸ㄘ↗1 輸硌隅ㄗX粣﹜Y粣﹜肮奀2粣ㄘㄩ0‵99ㄗ100跺輸ㄘ

忒雄闕喳楷汜

腔蟀諉
褫蟀諉ㄗ羲摩萇憤源宒ㄘ

橈勤弇离潰堤

ㄗABS絞硉

黍ㄘ

統杅扢隅

坳

·梩蚚褫晤最諷秶怀怀堤8萸ㄗ褫數呾婓怀

麼氪怀堤砩珨跺囀ㄘ

·拸剒價掛等啋ㄛ褫黃蕾堍俴

·褫尨諒紱釬

·梩蚚褫晤最諷秶怀怀堤8萸ㄗ褫數呾婓怀

麼氪怀堤砩珨跺囀ㄘ

·拸剒價掛等啋ㄛ褫黃蕾堍俴

·褫尨諒紱釬

·褫孺桯I/Oㄗ郔嗣48萸ㄘ

↗1. 輛俴桶跡源宒腔隅弇堍俴奀ㄛ褫眕扢隅100跺萸ㄗ桶跡ㄘ﹝
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
通用事项

内
置
定

位
功
能

B

连
接
实

例

附录

通
用
事
项

A

JOG堍俴
厒僅

厒僅

錨陓瘍

鰾俴厒僅

厒僅 郔詢厒僅

厒僅 堍俴厒僅

厒僅

厒僅

Y釴梓

萸

厒僅 堍俴厒僅

X釴梓

P1 P2 P3

V1
V2

V3

堍俴厒僅Ｋ

堍俴厒僅Ｌ

萇埻萸 雄

雄

雄

雄

醴梓弇离

埻萸隙寥厒僅

埻萸 DOG怀ON 雄

JOG厒僅

雄

JOG硌鍔

儂迮埻萸隙寥

萇埻萸隙寥

1厒隅弇

2僇厒隅弇

嗣僇厒隅弇

笢剿礿砦

笢剿礿砦

痄雄講

痄雄講Ｋ 痄雄講Ｌ

綺謹呁豻擒燭

醴梓弇离
ㄗxㄛyㄘ

笢剿怀

雄 笢剿怀 醴梓弇离

3 规格的比较

3.2 运行模式的比较

定位运行模型 内容

内置定位功能

FX2N-1PG FX2N-10PG FX2N-10GM FX2N-20GM
FX3U·FX3UC基本单元

（晶体管输出）FX3U-

2HSY-ADP

（FX3U）

婓淏蛌/毀蛌硌鍔怀

峈ON潔ㄛ萇儂淏

蛌/毀蛌﹝

♀

蚚眈勤隅弇硌鍔測

杸﹝

♀ ♀ ♀ ♀

籵徹儂迮埻萸隙寥

雄硌鍔ㄛ眕埻萸隙寥

厒僅羲宎雄釬ㄛ儂迮

埻萸隙寥賦旰綴ㄛ

怀堤錨陓瘍﹝衄

DOG刲坰髡夔﹝

♀ ♀ ♀ ♀ ♀

眕統杅笢扢隅腔郔詢

厒僅ㄛ砃暮砪笢腔萇

埻萸酕詢厒隙寥﹝

℅ ℅ ℅ ♀ ♀

籵徹雄硌鍔ㄛ眕堍

俴厒僅羲宎雄釬﹝婓

醴梓弇离礿砦﹝

♀

妏蚚眈勤/橈勤隅弇

硌鍔﹝

♀ ♀ ♀ ♀

籵徹雄硌鍔ㄛ眕堍

俴厒僅Ｋ痄雄善痄雄

講Ｋㄛ綴婬眕堍俴

厒僅Ｌ痄雄善痄雄講

Ｌ﹝

℅ ♀ ♀ ♀

妏蚚眻盄脣

硃硌鍔腔蟀

哿繚噤髡

夔﹝

♀

妏蚚眻盄脣硃硌

鍔腔蟀哿繚噤髡

夔﹝褫等粣堍

俴﹝
偌桽硌隅腔痄雄講ㄛ

蜊曹厒僅痄雄﹝酘

芞峈3僇厒堍俴腔瞰

赽﹝

℅ ℅

♀

妏蚚桶跡堍

俴ㄗ蟀哿堍

俴髡夔ㄘ

婓眕妐講厒僅砃醴梓

弇离ㄗxㄛyㄘ酕眻盄

脣硃堍俴腔徹最笢ㄛ

笢剿怀峈ONㄛ寀笢

剿隅弇雄釬ㄛ熬厒礿

砦﹝

℅ ℅ ℅ ℅ ♀

籵徹雄硌鍔羲宎堍

俴ㄛ婓醴梓弇离礿

砦﹝彆婓堍俴徹最

笢ㄛ笢剿怀峈ONㄛ

寀熬厒礿砦﹝

℅ ℅ ♀ ♀ ℅

JOG堍俴
厒僅

厒僅

錨陓瘍

鰾俴厒僅

厒僅 郔詢厒僅

厒僅 堍俴厒僅

厒僅

厒僅

Y釴梓

萸

厒僅 堍俴厒僅

X釴梓

P1 P2 P3

V1
V2

V3

堍俴厒僅Ｋ

堍俴厒僅Ｌ

萇埻萸 雄

雄

雄

雄

醴梓弇离

埻萸隙寥厒僅

埻萸 DOG怀ON 雄

JOG厒僅

雄

JOG硌鍔

儂迮埻萸隙寥

萇埻萸隙寥

1厒隅弇

2僇厒隅弇

嗣僇厒隅弇

笢剿礿砦

笢剿礿砦

痄雄講

痄雄講Ｋ 痄雄講Ｌ

綺謹呁豻擒燭

醴梓弇离
ㄗxㄛyㄘ

笢剿怀

雄 笢剿怀 醴梓弇离

JOG堍俴
厒僅

厒僅

錨陓瘍

鰾俴厒僅

厒僅 郔詢厒僅

厒僅 堍俴厒僅

厒僅

厒僅

Y釴梓

萸

厒僅 堍俴厒僅

X釴梓

P1 P2 P3

V1
V2

V3

堍俴厒僅Ｋ

堍俴厒僅Ｌ

萇埻萸 雄

雄

雄

雄

醴梓弇离

埻萸隙寥厒僅

埻萸 DOG怀ON 雄

JOG厒僅

雄

JOG硌鍔

儂迮埻萸隙寥

萇埻萸隙寥

1厒隅弇

2僇厒隅弇

嗣僇厒隅弇

笢剿礿砦

笢剿礿砦

痄雄講

痄雄講Ｋ 痄雄講Ｌ

綺謹呁豻擒燭

醴梓弇离
ㄗxㄛyㄘ

笢剿怀

雄 笢剿怀 醴梓弇离

JOG堍俴
厒僅

厒僅

錨陓瘍

鰾俴厒僅

厒僅 郔詢厒僅

厒僅 堍俴厒僅

厒僅

厒僅

Y釴梓

萸

厒僅 堍俴厒僅

X釴梓

P1 P2 P3

V1
V2

V3

堍俴厒僅Ｋ

堍俴厒僅Ｌ

萇埻萸 雄

雄

雄

雄

醴梓弇离

埻萸隙寥厒僅

埻萸 DOG怀ON 雄

JOG厒僅

雄

JOG硌鍔

儂迮埻萸隙寥

萇埻萸隙寥

1厒隅弇

2僇厒隅弇

嗣僇厒隅弇

笢剿礿砦

笢剿礿砦

痄雄講

痄雄講Ｋ 痄雄講Ｌ

綺謹呁豻擒燭

醴梓弇离
ㄗxㄛyㄘ

笢剿怀

雄 笢剿怀 醴梓弇离

JOG堍俴
厒僅

厒僅

錨陓瘍

鰾俴厒僅

厒僅 郔詢厒僅

厒僅 堍俴厒僅

厒僅

厒僅

Y釴梓

萸

厒僅 堍俴厒僅

X釴梓

P1 P2 P3

V1
V2

V3

堍俴厒僅Ｋ

堍俴厒僅Ｌ

萇埻萸 雄

雄

雄

雄

醴梓弇离

埻萸隙寥厒僅

埻萸 DOG怀ON 雄

JOG厒僅

雄

JOG硌鍔

儂迮埻萸隙寥

萇埻萸隙寥

1厒隅弇

2僇厒隅弇

嗣僇厒隅弇

笢剿礿砦

笢剿礿砦

痄雄講

痄雄講Ｋ 痄雄講Ｌ

綺謹呁豻擒燭

醴梓弇离
ㄗxㄛyㄘ

笢剿怀

雄 笢剿怀 醴梓弇离

JOG堍俴
厒僅

厒僅

錨陓瘍

鰾俴厒僅

厒僅 郔詢厒僅

厒僅 堍俴厒僅

厒僅

厒僅

Y釴梓

萸

厒僅 堍俴厒僅

X釴梓

P1 P2 P3

V1
V2

V3

堍俴厒僅Ｋ

堍俴厒僅Ｌ

萇埻萸 雄

雄

雄

雄

醴梓弇离

埻萸隙寥厒僅

埻萸 DOG怀ON 雄

JOG厒僅

雄

JOG硌鍔

儂迮埻萸隙寥

萇埻萸隙寥

1厒隅弇

2僇厒隅弇

嗣僇厒隅弇

笢剿礿砦

笢剿礿砦

痄雄講

痄雄講Ｋ 痄雄講Ｌ

綺謹呁豻擒燭

醴梓弇离
ㄗxㄛyㄘ

笢剿怀

雄 笢剿怀 醴梓弇离

JOG堍俴
厒僅

厒僅

錨陓瘍

鰾俴厒僅

厒僅 郔詢厒僅

厒僅 堍俴厒僅

厒僅

厒僅

Y釴梓

萸

厒僅 堍俴厒僅

X釴梓

P1 P2 P3

V1
V2

V3

堍俴厒僅Ｋ

堍俴厒僅Ｌ

萇埻萸 雄

雄

雄

雄

醴梓弇离

埻萸隙寥厒僅

埻萸 DOG怀ON 雄

JOG厒僅

雄

JOG硌鍔

儂迮埻萸隙寥

萇埻萸隙寥

1厒隅弇

2僇厒隅弇

嗣僇厒隅弇

笢剿礿砦

笢剿礿砦

痄雄講

痄雄講Ｋ 痄雄講Ｌ

綺謹呁豻擒燭

醴梓弇离
ㄗxㄛyㄘ

笢剿怀

雄 笢剿怀 醴梓弇离

JOG堍俴
厒僅

厒僅

錨陓瘍

鰾俴厒僅

厒僅 郔詢厒僅

厒僅 堍俴厒僅

厒僅

厒僅

Y釴梓

萸

厒僅 堍俴厒僅

X釴梓

P1 P2 P3

V1
V2

V3

堍俴厒僅Ｋ

堍俴厒僅Ｌ

萇埻萸 雄

雄

雄

雄

醴梓弇离

埻萸隙寥厒僅

埻萸 DOG怀ON 雄

JOG厒僅

雄

JOG硌鍔

儂迮埻萸隙寥

萇埻萸隙寥

1厒隅弇

2僇厒隅弇

嗣僇厒隅弇

笢剿礿砦

笢剿礿砦

痄雄講

痄雄講Ｋ 痄雄講Ｌ

綺謹呁豻擒燭

醴梓弇离
ㄗxㄛyㄘ

笢剿怀

雄 笢剿怀 醴梓弇离

3.2   运行模式的比较 
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通用事项
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0 200 500

1 500 1000

2 1000 2000

笢剿1厒隅弇

笢剿2厒隅弇

笢剿2厒隅弇

褫曹厒堍俴

眻盄脣硃

埴說脣硃

桶跡堍俴

忒雄闕喳楷汜堍俴

厒僅

雄

雄

雄

雄 厒僅曹載 厒僅曹載 礿砦

笢剿怀Ｋ 笢剿怀Ｌ

熬厒硌鍔 礿砦硌鍔

痄雄講

笢剿硌鍔

堍俴厒僅

厒僅

厒僅

厒僅

y釴梓

萸 x釴梓

菴1僇厒僅

菴2僇厒僅

堍俴厒僅Ｋ

堍俴厒僅Ｌ

痄雄講

醴梓弇离ㄗxㄛyㄘ

醴梓弇离ㄗxㄛyㄘ

醴梓弇离
ㄗxㄛyㄘ

萸

晤瘍 弇离 厒僅 ＃

萸

圉噤-r

圉噤-r

妗盄    ㄩcw 剞盄    ㄩccw

捷薹

煦掀

怀闕喳
30kHz眕狟

忒雄闕喳楷汜

晤鎢脹
侜督溫湮
雄等啋

3 规格的比较

3.2 运行模式的比较

定位运行模型 内容

内置定位功能

FX2N-1PG FX2N-10PG FX2N-10GM FX2N-20GM
FX3U·FX3UC基本单

元（晶体管输出）

FX3U-2HSY-ADP

（FX3U）

彆笢剿怀峈ONㄛ

寀眕眈肮厒僅痄雄硌

隅腔痄雄講綴熬厒礿

砦﹝

♀

妏蚚笢剿隅弇硌鍔
♀ ♀ ♀ ♀

籵徹雄硌鍔ㄛ眕堍

俴厒僅Ｋ羲宎雄釬˙

籵徹熬厒硌鍔羲宎熬

厒﹝眻善礿砦硌鍔怀

峈砦ㄛ眕堍俴厒僅

Ｌ雄釬﹝

℅ ♀ ℅ ℅ ℅

彆笢剿怀Ｋ峈

ONㄛ寀熬厒善菴2僇

厒僅﹝彆婬衄笢剿

怀Ｌ峈ONㄛ寀痄雄

硌隅腔痄雄講綴熬厒

礿砦﹝

℅ ℅ ♀ ♀ ♀

偌桽褫晤最諷秶硌

隅腔堍俴厒僅雄釬﹝

♀

妏蚚褫曹厒闕喳怀堤

硌鍔﹝Ver.2.20眕

奻腔唳掛盓厥湍樓

熬厒腔雄釬﹝

♀

♀

曹峈湍樓

熬厒腔

雄釬

℅ ℅

眕硌隅腔妐講厒僅ㄛ

砃醴梓弇离痄雄
℅ ℅ ℅ ℅

♀

蚚蟀哿腔脣硃硌

鍔晤迡最唗ㄛ拸

睡礿嗨華砃狟

跺雄釬痄雄﹝ㄗ

蟀哿繚噤髡夔ㄘ

眕硌隅腔盄厒僅ㄛ偌

埴說源宒砃醴梓弇离

ㄗxㄛyㄘ痄雄﹝褫眕

籵徹硌隅笢陑釴梓懂

堍俴ㄛ珩褫眕籵徹硌

隅圉噤懂堍俴﹝

℅ ℅ ℅ ℅

褫跦擂桶跡ㄗ桶ㄘ晤

迡隅弇諷秶最唗﹝
℅ ℅

♀

郔湮200萸

♀

郔湮100萸
℅

褫妏蚚忒雄闕喳楷汜

輛俴忒雄堍俴﹝
℅ ℅

♀

郔湮30kHz

♀

郔湮2kHz

♀

郔湮2kHz

0 200 500

1 500 1000

2 1000 2000

笢剿1厒隅弇

笢剿2厒隅弇

笢剿2厒隅弇

褫曹厒堍俴

眻盄脣硃

埴說脣硃

桶跡堍俴

忒雄闕喳楷汜堍俴

厒僅

雄

雄

雄

雄 厒僅曹載 厒僅曹載 礿砦

笢剿怀Ｋ 笢剿怀Ｌ

熬厒硌鍔 礿砦硌鍔

痄雄講

笢剿硌鍔

堍俴厒僅

厒僅

厒僅

厒僅

y釴梓

萸 x釴梓

菴1僇厒僅

菴2僇厒僅

堍俴厒僅Ｋ

堍俴厒僅Ｌ

痄雄講

醴梓弇离ㄗxㄛyㄘ

醴梓弇离ㄗxㄛyㄘ

醴梓弇离
ㄗxㄛyㄘ

萸

晤瘍 弇离 厒僅 ＃

萸

圉噤-r

圉噤-r

妗盄    ㄩcw 剞盄    ㄩccw

捷薹

煦掀

怀闕喳
30kHz眕狟

忒雄闕喳楷汜

晤鎢脹
侜督溫湮
雄等啋

0 200 500

1 500 1000

2 1000 2000

笢剿1厒隅弇

笢剿2厒隅弇

笢剿2厒隅弇

褫曹厒堍俴

眻盄脣硃

埴說脣硃

桶跡堍俴

忒雄闕喳楷汜堍俴

厒僅

雄

雄

雄

雄 厒僅曹載 厒僅曹載 礿砦

笢剿怀Ｋ 笢剿怀Ｌ

熬厒硌鍔 礿砦硌鍔

痄雄講

笢剿硌鍔

堍俴厒僅

厒僅

厒僅

厒僅

y釴梓

萸 x釴梓

菴1僇厒僅

菴2僇厒僅

堍俴厒僅Ｋ

堍俴厒僅Ｌ

痄雄講

醴梓弇离ㄗxㄛyㄘ

醴梓弇离ㄗxㄛyㄘ

醴梓弇离
ㄗxㄛyㄘ

萸

晤瘍 弇离 厒僅 ＃

萸

圉噤-r

圉噤-r

妗盄    ㄩcw 剞盄    ㄩccw

捷薹

煦掀

怀闕喳
30kHz眕狟

忒雄闕喳楷汜

晤鎢脹
侜督溫湮
雄等啋

0 200 500

1 500 1000

2 1000 2000

笢剿1厒隅弇

笢剿2厒隅弇

笢剿2厒隅弇

褫曹厒堍俴

眻盄脣硃

埴說脣硃

桶跡堍俴

忒雄闕喳楷汜堍俴

厒僅

雄

雄

雄

雄 厒僅曹載 厒僅曹載 礿砦

笢剿怀Ｋ 笢剿怀Ｌ

熬厒硌鍔 礿砦硌鍔

痄雄講

笢剿硌鍔

堍俴厒僅

厒僅

厒僅

厒僅

y釴梓

萸 x釴梓

菴1僇厒僅

菴2僇厒僅

堍俴厒僅Ｋ

堍俴厒僅Ｌ

痄雄講

醴梓弇离ㄗxㄛyㄘ

醴梓弇离ㄗxㄛyㄘ

醴梓弇离
ㄗxㄛyㄘ

萸

晤瘍 弇离 厒僅 ＃

萸

圉噤-r

圉噤-r

妗盄    ㄩcw 剞盄    ㄩccw

捷薹

煦掀
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FX3U·FX3UC系列 微型可编程控制器

 用户手册[定位控制篇]

 B 内置定位功能

 通 知

準都覜郅蠟森棒劃鎗FX3U·FX3UC炵蹈 褫晤最諷秶﹝

婓籵蚚岈砐笢ㄛ憩MELSEC-F FX3U·FX3UC炵蹈峚倰褫晤最諷秶盓厥腔[隅弇]髡夔腔衙猁酕賸佽隴﹝

妏蚚ㄛ堐黍掛抎眕摯眈壽莉腔忒聊ㄛ婓喃煦梪挍寞跡腔枑狟淏妏蚚﹝

森俋ㄛ蔚掛忒聊冞蝠善郔笝蚚誧忒笢﹝

掛抎祥悵痐馱珛垀衄眕摯坳瞳腔妗囥ㄛ珩祥創霾妗囥﹝

森俋ㄛ勤衾秪妏蚚掛抎笢暮婥腔囀奧竘楷腔馱珛垀衄奻腔絊嗣恀枙ㄛ掛鼠侗衙祥蛹孮﹝

2005 鎂萇儂赻雄趙(奻漆)衄癹鼠侗
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手册的阅读方法[内置定位功能]

掛忒聊笢腔[囀离隅弇髡夔]岆蚚眕狟腔欴宒輛俴佽隴腔﹝
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内置定位功能 1.1 特点
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附录

掛梒笢ㄛ憩妏蚚FX3U·FX3UC褫晤最諷秶ㄗ儒极奪怀堤ㄘ腔籵蚚怀堤睿詢厒怀堤杻忷巠饜FX3U-2HSY-ADPㄛ輛俴

隅弇諷秶腔衙猁ㄛ酕賸佽隴﹝

1.1   特点 

1ㄘ妏蚚FX3U·FX3UC褫晤最諷秶ㄗ儒极奪怀堤ㄘ腔籵蚚怀堤ㄛ褫眕輛俴郔湮3粣腔隅弇諷秶﹝

2ㄘ蟀諉FX3U-2HSY-ADPㄛ蟀諉1怢奀褫眕輛俴2粣隅弇諷秶˙蟀諉2怢奀褫眕輛俴4粣隅弇諷秶﹝

3ㄘ妏蚚FX3U·FX3UC褫晤最諷秶腔隅弇硌鍔ㄗ茼蚚硌鍔ㄘㄛ輛俴隅弇諷秶﹝

4ㄘFX3U·FX3UC褫晤最諷秶ㄗ儒极奪怀堤ㄘ腔籵蚚怀堤褫眕怀堤100kHz腔闕喳揹ㄗ羲摩萇憤源宒ㄘ﹝

5ㄘFX3U-2HSY-ADP褫眕怀堤200kHz腔闕喳揹ㄗ船雄雄源宒ㄘ﹝

6ㄘFX3U-2HSY-ADP褫眕輛俴闕喳ㄚ源砃陓瘍睿淏蛌·毀蛌闕喳腔遙﹝

1. 概要

系统

……

……

……

1粣 2粣 3粣 FX3U·FX3UC可编程控制器
ㄗ儒极奪怀堤ㄘ

♂ 妏蚚FX3U﹞FX3UC褫晤最諷秶腔籵蚚怀堤奀

郔湮3粣 ……

……

……

……

……

1粣 2粣 3粣 FX3U可编程控制器

郔湮4粣

蟀諉妗瞰ㄛ
統蕉蜇翹

……

4粣

第1台第2台

FX3U-2HSY-ADP

……

侜督溫湮
ㄗ雄等啋ㄘ脹

侜督溫湮
ㄗ雄等啋ㄘ脹

要点和参考章节

♂ 婓FX3U褫晤最諷秶奻妏蚚FX3U-2HSY-ADP奀
FX3U可编程控制

第2台

怀怀堤腔寞跡ㄛ
統蕉2.4誹﹜2.5誹

隅弇硌鍔腔砆牉囀ㄛ

褫晤最諷秶腔儂倰ㄛ
統蕉1.3誹

諷秶粣杅

蟀諉妗瞰ㄛ
統蕉蜇翹

怀怀堤腔寞跡ㄛ
統蕉2.4誹﹜2.5誹

隅弇硌鍔腔砆牉囀ㄛ
統蕉6‵11梒

褫晤最諷秶腔儂倰ㄛ
統蕉1.3誹

諷秶粣杅

1 概要
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1.2 实现定位控制的步骤

设计时的注意事项 危险 
• 峈賸悵痐撈妏堤珋俋窒萇埭祑都麼氪褫晤最諷秶嘟梤ㄛ淕跺炵苀珩夔假堍俴ㄛ婓俋窒扢數假隙繚﹝

瘁寀衄褫夔秪昫雄釬﹜昫怀堤竘岈嘟﹝

1)昢斛婓褫晤最諷秶腔俋窒凳膘祑都礿砦隙繚﹜悵誘隙繚﹜淏毀蛌脹眈毀雄釬腔誑坶隙繚﹜隅弇奻狟癹

脹滅砦儂迮囷腔誑坶隙繚脹﹝

2)褫晤最諷秶CPU籵徹赻淖剿髡夔潰聆堤艘藷僩隅奀堤渣脹奀ㄛ垀衄怀堤剿羲﹝鍚俋ㄛ楷汜褫晤最諷秶

CPU拸楊潰聆堤腔怀怀堤諷秶窒煦脹腔祑都奀ㄛ怀堤諷秶拸虴﹝森奀ㄛ扢數眈壽腔俋窒隙繚睿凳傖ㄛ眕

晞妏儂迮假堍俴﹝

3)秪峈怀堤耀輸腔樟萇﹜儒极奪﹜褫諷寡脹嘟梤ㄛ奧絳祡怀堤都ON麼氪都OFFㄛ衄涴欴腔錶堤珋﹝勤衾迵

笭湮岈嘟衄壽腔怀堤陓瘍ㄛ扢數俋窒隙繚睿凳婖ㄛ眕晞妏扢掘假堍俴﹝

设计时的注意事项                       注意
•  昦蔚諷秶盄睿翋隙繚麼氪雄薯盄嬰堂諉盄ㄛ麼氪蕞輪諉盄﹝燭羲100mm眕奻﹝

瘁寀衄褫夔秪婑秞絳祡昫雄釬﹝

•  妏蚚奀ㄛ昦勤囀离腔晤最蚳蚚諉諳﹜萇埭諉諳﹜怀怀堤諉諳囥薯﹝

瘁寀衄褫夔絳祡剿盄麼氪嘟梤﹝

接线时的注意事项                      危险 
•  輛俴假蚾﹜諉盄脹釬珛奀ㄛ昢斛珂剿羲垀衄腔俋窒萇埭ㄛ綴婬輛俴﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜莉囷輓﹝

•  假蚾﹜諉盄脹釬珛賦旰綴ㄛ輛俴籵萇堍俴奀ㄛ昢斛假蚾莉蜇湍腔傷赽裔啣﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹝

接线时的注意事项                      注意
•  偌桽價掛等啋忒聊腔暮婥ㄛ蔚AC萇埭腔諉盄蟀諉善蚳蚚傷赽奻﹝

彆蔚AC萇埭諉善眻霜腔怀怀堤傷赽麼氪DC萇埭腔傷赽奻ㄛ頗尥輓褫晤最諷秶﹝

•  偌桽價掛等啋忒聊腔暮婥ㄛ蔚DC萇埭腔諉盄蟀諉善蚳蚚傷赽奻﹝

彆蔚AC萇埭諉善眻霜腔怀怀堤傷赽麼氪DC萇埭腔傷赽奻ㄛ頗尥輓褫晤最諷秶﹝

•  昦勤諾傷赽輛俴俋窒諉盄﹝瘁寀衄褫夔囷輓莉﹝

•  妏蚚2mm2眕奻腔萇盄ㄛ勤FX3U炵蹈價掛等啋腔諉華傷赽輛俴D濬諉華ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ﹝

筍岆祥猁迵萇炵苀僕肮諉華ㄗ統蕉褫晤最諷秶翋儂腔忒聊ㄘ﹝

•  鴃講蚚棉腔盄勤FX3UC炵蹈價掛等啋腔諉華傷赽輛俴D濬諉華ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ﹝

筍岆祥猁迵萇炵苀僕肮諉華ㄗ統蕉褫晤最諷秶翋儂腔忒聊ㄘ﹝

•  輛俴蹟謂樓馱麼氪諉盄釬珛奀ㄛ昦賃煨藺麼氪萇盄邾裁褫晤最諷秶腔籵瑞諳囀﹝

瘁寀頗絳祡鳶婐﹜嘟梤﹜昫雄釬﹝

•  妏蚚奀昦勤怀怀堤諉諳囥薯﹝

瘁寀頗絳祡剿盄麼氪嘟梤﹝

•  蔚怀怀堤萇擢華假蚾婓眈茼腔蟀諉奻﹝

瘁寀頗秪峈諉揖祥謎奧絳祡昫雄釬﹝

1.2   实现定位控制的步骤 

1 概要
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1.2 实现定位控制的步骤

接线时的注意事项 注意
• 勤FX3U炵蹈價掛等啋﹜FX0N/FX2N炵蹈蚚孺桯扢掘腔傷赽齬倰莉諉盄奀ㄛ郩悜眕狟腔蛁砩岈砐﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜傻繚﹜剿盄﹜莉囷輓﹝

ㄜ 萇盄藺傷腔樓馱喜渡跦擂掛忒聊笢暮婥腔喜渡﹝

ㄜ 踡嘐聾撻峈0.5‵0.8N·m﹝

• 勤韁宒傷赽齬倰莉諉盄奀ㄛ郩悜眕狟腔蛁砩岈砐﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜傻繚﹜剿盄﹜莉囷輓﹝

ㄜ 萇盄藺傷腔樓馱喜渡跦擂掛忒聊笢暮婥腔喜渡﹝

ㄜ 踡嘐聾撻峈0.22‵0.25N·m﹝

ㄜ 褊盄腔藺傷昦繞堤※盄剕§﹝

ㄜ 昦勤萇盄腔藺傷奻柈﹝

ㄜ 昦蟀諉寞隅喜渡眕俋腔萇盄ㄛ蟀諉腔萇盄腔郋盄杅珩祥猁閉徹寞隅杅講﹝

ㄜ 嘐隅萇盄奀ㄛ祥猁勤傷赽齬麼氪萇盄腔蟀諉窒煦眻諉囥薯﹝

• 勤笝傷耀輸腔傷赽齬諉盄奀ㄛ郩悜眕狟腔蛁砩岈砐﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜傻繚﹜剿盄﹜莉囷輓﹝

ㄜ 萇盄藺傷腔樓馱喜渡跦擂掛忒聊笢暮婥腔喜渡﹝

ㄜ 踡嘐聾撻峈0.5‵0.8N·m﹝

启动·维护时的注意事项            危险 
•  籵萇奀昦揖類傷赽﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇麼氪昫雄釬﹝

•  禸眕摯踡嘐傷赽ㄛ昢斛珂剿羲垀衄腔俋窒萇埭ㄛ綴輛俴﹝

婓籵萇袨怓狟輛俴腔趕ㄛ衄褫夔頗絳祡揖萇﹝

•  抇黍忒聊ㄛ婓喃煦假腔枑狟輛俴堍俴笢腔最唗曹載﹜秶怀堤﹜RUN/STOP脹紱釬﹝

瘁寀ㄛ蚕衾紱釬囮昫頗絳祡儂迮囷輓麼氪楷汜岈嘟﹝

启动·维护时的注意事项 注意
•  昦煦賤﹜蜊婖莉﹝

瘁寀頗絳祡嘟梤﹜昫雄釬﹜鳶婐﹝

↗衄壽峎党岈皊ㄛ訰戙鎂萇儂赻雄趙(奻漆)衄癹鼠侗﹝

•  剿羲萇埭綴婬莞蚾孺桯萇擢脹蟀諉萇擢﹝

瘁寀頗絳祡嘟梤﹜昫雄釬﹝

•  莞蚾狟蹈扢掘奀ㄛ昢斛珂剿羲萇埭﹝瘁寀頗絳祡嘟梤﹜昫雄釬﹝

ㄜ 俋峓扢掘﹜髡夔孺桯啣﹜杻忷巠饜

ㄜ 怀怀堤孺桯耀輸/等啋﹜笝傷耀輸

1 概要
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1.2 实现定位控制的步骤

囀离隅弇髡夔腔寞跡

統蕉 2梒

炵苀凳傖睿恁寁

諉盄釬珛

統蕉 2梒/蜇翹

妗蚚最唗撼瞰

統蕉 籵蚚岈砐

統蕉 5梒

統蕉 12梒

衙猁

統蕉 1梒

褫晤最諷秶耜腔扢隅
侜督溫湮腔統杅腔扢隅

統蕉 4梒

萇儂寞跡
﹞俶夔寞跡
﹞萇儂講

最唗晤迡

統蕉 6‵11梒

萇儂腔寞跡

統蕉跪萇儂腔忒聊

眈壽啋璃腔

統蕉 4梒

炵苀腔衙猁
﹞褫晤最諷秶勤茼唳掛
﹞晤最馱撿勤茼唳掛
﹞怀怀堤晤瘍腔煦饜

寞跡
﹞珨啜寞跡﹜萇埭寞跡﹜俶夔寞跡
﹞怀怀堤寞跡

炵苀凳傖
﹞扢掘腔恁寁

諉盄
﹞萇埭﹜怀﹜怀堤腔諉盄
﹞迵侜督溫湮腔蟀諉妗瞰

褫晤最諷秶﹜侜督溫湮腔扢隅
﹞怀堤倛宒腔恁寁ㄗ詢厒怀堤杻忷巠饜ㄘ
﹞硌鍔闕喳怀倛宒﹜萇赽喘謫腔扢隅
ㄗ侜督溫湮ㄘ

眈壽啋璃
﹞郔詢厒僅﹜埻萸隙寥厒僅
﹞樓厒奀潔﹜熬厒奀潔

堍俴聆彸
﹞堍俴聆彸蚚最唗腔晤迡
﹞雄釬腔ㄗ淏蛌﹜毀蛌ㄘ

最唗腔晤迡
﹞隅弇硌鍔腔砆牉囀

最唗妗瞰ㄗ淏蛌﹜毀蛌﹜埻萸隙寥ㄘ
﹞樟萇枍倛芞最唗
﹞祭輛枍倛芞最唗

囀离隅弇髡夔

堍俴聆彸

萇儂祥雄釬ㄛ麼氪雄釬祥淏都奀ㄛ
統蕉嘟梤齬壺﹝ㄗ統蕉13梒ㄘ

1 概要
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1.3 可编程控制器对应版本

1.3   可编程控制器对应版本 

植場羲宎憩盓厥囀离隅弇髡夔﹝

对应可编程控制器 对应版本 制造年月 备注

FX3U褫晤最諷秶
Ver.2.20ㄗ場ㄘ‵ 2005爛5堎眕綴

眈絞衾FX3UC褫晤最諷秶Ver.2.20眕奻腔莉盓厥

掛忒聊笢暮婥腔髡夔﹝

Ver.2.30‵ 2005爛11堎眕綴

FX3UC褫晤最諷秶

Ver.1.00ㄗ場ㄘ‵ 2004爛1堎眕綴

Ver.1.30‵ 2004爛8堎眕綴 • 袚樓賸DVIT硌鍔腔髡夔ㄜ 硌隅笢剿怀陓瘍

Ver.2.20‵ 2005爛5堎眕綴

Ver.2.20眕奻腔莉盓厥掛忒聊笢暮婥腔髡夔﹝

• 袚樓賸TBL硌鍔

ㄜ 褫眕婓GX Developer笢蚚統杅輛俴隅弇扢隅﹝

• 袚樓賸PLSV硌鍔腔髡夔

ㄜ 樓熬厒髡夔

• 袚樓賸DVIT硌鍔腔髡夔

ㄜ 蚚誧笢剿耀宒

• 袚樓賸DSZR﹜ZRN硌鍔腔髡夔

ㄜ 硌隅錨陓瘍腔怀堤傷

Ver.2.30‵ 2005爛11堎眕綴

1.版本的确认方法

褫眕籵徹潼諷杻忷杅擂敵湔D8001懂褫晤最諷秶腔唳掛﹝

2.制造编号的阅读方法

籵徹莉淏醱衵耜梓奻腔※SERIAL§笢暮婥腔晤瘍ㄛ褫眕眭耋莉腔秶婖爛堎﹝

 

D8001 2 4 1 0 0

唳掛陓洘ㄗ瞰ㄩVer.1.00ㄘ

PLC倰瘍ㄗ瞰ㄩ24=FX2N,FX3U,FX2NC,FX3UC炵蹈ㄘ

衵耜醱

5 5 0 0 0

奪燴晤瘍

爛ㄗ瞰ㄩ2005爛ㄘ昹盪腔藺弇

1

堎ㄗ瞰ㄩ5堎ㄘ1‵9=1‵9堎ㄛX=10堎ㄛY=11堎ㄛZ=12堎

MITSUBISHI
MODEL

AC85~264V 50/60Hz

SERIAL

FX3U-48MR/ES

PROGRAMMABLE
CONTROLLER

550001

40W

80M1 IND. CONT. EQ.

MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION
MADEINJAPAN

瞰ㄩFX3U-48MR/ESㄗ秶婖晤瘍ㄩ550001ㄘ

PLC倰瘍眕摯
唳掛

1 概要
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1.4   编程工具对应版本 

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶腔唳掛祥肮ㄛ囀离隅弇髡夔珩跪祑﹝晤迡最唗奀ㄛ妏蚚迵妏蚚腔髡夔眈勤茼腔唳掛眕奻

腔莉﹝

→关于可编程控制器的对应版本，参考1.3节

1ㄘFX3U褫晤最諷秶

FX3U可编程控制器

的版本

型号名称

（下半部分为软件型号）

GX Developer的

对应版本
备注

Ver.2.20‵ GX Developer

SW↓D5C-GPPW-J

SW↓D5C-GPPW-E

Ver.8.23Z眕奻
• FX3U褫晤最諷秶 Ver.2.20眕奻腔勤茼儂倰恁寁ㄩ

FX3UㄗCㄘ↗1

Ver.2.30‵ Ver.8.29F眕奻
• FX3U褫晤最諷秶 Ver.2.30眕奻腔勤茼儂倰恁寁ㄩ

FX3UㄗCㄘ

↗1. 婓Ver.8.23Z﹜8.24A腔GX Developer笢ㄛ儂倰恁寁曹峈FX3UC﹝

2ㄘFX3UC褫晤最諷秶

FX3UC可编程控制

器的版本

型号名称（下半部分为软

件型号）

GX Developer的对

应版本
备注

Ver.1.00‵

GX Developer

SW↓D5C-GPPW-J

SW↓D5C-GPPW-E

Ver.8.13P眕奻
• FX3UC褫晤最諷秶 Ver.1.00眕奻腔勤茼儂倰恁寁ㄩ

FX3UC

Ver.1.30‵ Ver.8.18U眕奻
• FX3UC褫晤最諷秶 Ver.1.30眕奻腔勤茼儂倰恁寁ㄩ

FX3UC

Ver.2.00‵ Ver.8.23Z眕奻
• FX3U褫晤最諷秶 Ver.2.20眕奻腔勤茼儂倰恁寁ㄩ

FX3UㄗCㄘ↗1

Ver.2.30‵ Ver.8.29F眕奻
• FX3U褫晤最諷秶 Ver.2.30眕奻腔勤茼儂倰恁寁ㄩ

FX3UㄗCㄘ

↗1. 婓Ver.8.23Z﹜8.24A腔GX Developer笢ㄛ儂倰恁寁峈FX3UC﹝

1.5   输入输出的分配 

1.5.1  输入的分配 

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶腔怀晤瘍煦饜狟﹝

用途 输入编号 备注

礿砦硌鍔 垀衄怀萸
婓砩腔怀奻諉盄﹝

彆諉賸盄腔怀峈ONㄛ寀蔚隅弇硌隅腔雄离峈OFF.

埻萸隙寥硌鍔 垀衄怀萸
婓砩腔怀奻諉盄﹝

彆諉賸盄腔怀峈ONㄛ寀雄DSZR硌鍔麼氪ZRN硌鍔﹝

輪萸陓瘍

ㄗDOGㄘ
垀衄怀萸

勤衾蚚DSZR硌鍔麼氪ZRN硌鍔硌隅峈輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔砩怀ㄛ

勤輛俴諉盄﹝

→关于DSZR指令的近点信号，参考6.2节

→关于ZRN指令的近点信号，参考6.3节

要点

• 妏蚚DSZR硌鍔奀彆蔚價掛等啋腔X000‵X017↗1扢隅峈輪萸陓瘍ㄗDOGㄘㄛ饒

繫眕1ms腔笚潼諷輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ﹝

• 妏蚚ZRN硌鍔奀彆蔚價掛等啋腔X000‵X007扢隅峈輪萸陓瘍ㄗDOGㄘㄛ饒繫眕

笢剿源宒揭燴輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ﹝

錨萸陓瘍 X000‵X007 勤蚚DSZR硌鍔硌隅峈錨萸陓瘍腔X000‵X007輛俴諉盄﹝

ABS黍 垀衄怀萸
妏蚚橈勤弇离潰堤炵苀奀諉盄﹝跤ABS硌鍔硌隅腔砩怀諉盄﹝怀妏蚚蟀哿

腔3萸﹝

JOG硌鍔 垀衄怀萸
婓砩腔怀奻諉盄﹝彆諉賸盄腔怀峈ONㄛ寀雄測杸JOG雄釬腔

DRVI硌鍔﹝

↗1. FX3U-16M↓峈X000‵X007﹝

1.4 编程工具对应版本

1 概要
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1.5 输入输出的分配

用途 输入编号 备注

笢剿怀 X000‵X007

跦擂DVIT硌鍔硌隅腔闕喳怀堤傷腔祥肮ㄛ笢剿怀狟桶垀尨﹝

婓狟蹈唳掛眕奻腔莉笢ㄛ褫眕硌隅笢剿怀﹝

脉冲输出端 中断输入

Y000 X000

Y001 X001

Y002 X002

Y003↗1 X003

FX3UC褫晤最諷秶 Ver.1.30眕奻

籵徹妏蚚笢剿怀硌隅髡夔ㄛ褫眕蚚笢剿怀

硌隅敵湔D8368硌隅迵跪闕喳怀堤傷眈勤

茼腔X000‵X007腔怀晤瘍﹝

→关于中断输入的指定方法，参考4.3.7节

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶↗2 Ver2.20眕奻

籵徹妏蚚笢剿怀硌隅髡夔ㄛ褫眕蚚笢剿怀

硌隅敵湔D8368硌隅迵跪闕喳怀堤傷眈勤茼腔

X000‵X007腔怀晤瘍ㄛ麼氪硌隅蚚誧笢剿硌鍔

梓祩弇﹝

→关于中断输入的指定方法，参考4.3.7节

跦擂闕喳怀堤傷腔祥肮ㄛ蚚誧笢剿怀硌鍔腔梓祩弇狟桶垀尨﹝

脉冲输出端 用户中断输入指令

Y000 M8460

Y001 M8461

Y002 M8462

Y003↗1 M8463

淏蛌癹弇ㄗLSFㄘ 垀衄怀萸

婓砩腔怀奻諉盄﹝

彆諉賸盄腔怀峈ONㄛ寀雄淏蛌癹弇梓祩弇﹝

跦擂闕喳怀堤傷腔祥肮ㄛ淏蛌癹弇梓祩弇狟桶垀尨﹝闕喳怀堤傷

脉冲输出端 正转限位标志位

Y000 M8343

Y001 M8353

Y002 M8363

Y003↗1 M8373

毀蛌癹弇ㄗLSRㄘ 垀衄怀萸

婓砩腔怀奻諉盄﹝

彆諉賸盄腔怀峈ONㄛ寀雄毀蛌癹弇梓祩弇﹝

跦擂闕喳怀堤傷腔祥肮ㄛ毀蛌癹弇梓祩弇狟桶垀尨﹝

脉冲输出端 反转限位标志位

Y000 M8344

Y001 M8354

Y002 M8364

Y003↗1 M8374

↗1. FX3U褫晤最諷秶笢妏蚚賸2怢詢厒怀堤杻忷巠饜奀ㄛ褫眕硌隅闕喳怀堤傷Y003.

↗2. FX3U褫晤最諷秶腔場峈Ver.2.20﹝

1 概要
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1.5.2  输出的分配 

1.FX3U·FX3UC系列基本单元（晶体管输出）时

用途 输入编号 备注

闕喳揹陓瘍

ㄗ闕喳怀堤傷ㄘ

Y000

Y001

Y002

勤蚚隅弇硌鍔扢隅峈闕喳怀堤傷腔Y000‵Y002諉盄﹝

源砃陓瘍

ㄗ唅蛌源砃陓瘍ㄘ
垀衄怀堤萸↗1 婓砩腔怀堤奻諉盄﹝

勤蚚隅弇硌鍔硌隅峈唅蛌源砃陓瘍腔砩怀堤諉盄﹝

錨陓瘍 垀衄怀堤萸↗1

勤蚚隅弇硌鍔扢隅峈闕喳怀堤傷腔Y000‵Y002諉盄﹝

脉冲输出端 清零信号

Y000 Y004

Y001 Y005

Y002 Y006

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶ㄗ儒极奪怀堤ㄘ Ver.2.20眕

奻彆妏蚚錨陓瘍硌隅髡夔ㄛ饒繫褫眕蚚錨陓瘍

啋璃硌隅敵湔懂硌隅迵跪闕喳怀堤傷眈勤茼腔

砩怀堤.

→关于清零信号的指定方法，参考4.3.4节

跦擂闕喳怀堤傷腔祥肮ㄛ錨陓瘍啋璃硌隅敵湔狟桶垀尨﹝

脉冲输出端 清零信号软元件指定寄存器

Y000 D8464

Y001 D8465

Y002 D8466

↗1. 硌隅儒极奪怀堤腔怀堤晤瘍 ﹝

1.5 输入输出的分配

1 概要
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1.5 输入输出的分配

2.高速输出特殊适配器时

用途 端子名称
输出编号

备注
第1台 第2台

闕喳揹陓瘍/淏蛌

闕喳揹

ㄗ闕喳怀堤傷ㄘ

Y0/2ㄚY0/2ㄜ Y000 Y002

勤詢厒怀堤杻忷巠饜腔菴1跦粣腔闕喳揹陓瘍﹜麼氪淏蛌闕喳

揹諉盄﹝

勤衾隅弇硌鍔腔闕喳怀堤傷ㄛ蔚菴1怢硌隅峈Y000﹜菴2怢硌

隅峈Y002﹝

Y1/3ㄚY1/3ㄜ Y001 Y003

勤詢厒怀堤杻忷巠饜腔菴2跦粣腔闕喳揹陓瘍﹜麼氪淏蛌闕喳

揹諉盄﹝

勤衾隅弇硌鍔腔闕喳怀堤傷ㄛ蔚菴1怢硌隅峈Y001﹜菴2怢硌

隅峈Y003﹝

源砃陓瘍/毀蛌闕

喳揹ㄗ唅蛌源砃

陓瘍ㄘ

Y4/6ㄚY4/6ㄜ Y004 Y006

勤詢厒怀堤杻忷巠饜腔菴1跦粣腔源砃陓瘍﹜麼氪毀蛌闕喳揹

諉盄﹝

勤衾隅弇硌鍔腔唅蛌源砃陓瘍ㄛ蔚菴1怢硌隅峈Y004﹜菴2怢硌

隅峈Y006﹝

Y5/7ㄚY5/7ㄜ Y005 Y007

勤詢厒怀堤杻忷巠饜腔菴2跦粣腔源砃陓瘍﹜麼氪毀蛌闕喳揹

諉盄﹝

勤衾隅弇硌鍔腔唅蛌源砃陓瘍ㄛ蔚菴1怢硌隅峈Y005﹜菴2怢硌

隅峈Y007﹝

錨陓瘍 垀衄怀堤萸↗1

蚚DSZR硌鍔﹜ZRN硌鍔怀堤錨陓瘍奀諉盄﹝妏蚚錨陓瘍硌

隅髡夔ㄛ蚚錨陓瘍啋璃硌隅敵湔懂硌隅迵跪闕喳怀堤傷眈

勤茼腔儒极奪怀堤腔怀堤晤瘍﹝蜆怀堤晤瘍茼峈掩硌隅峈唅蛌源

砃陓瘍啋璃眕俋腔儒极奪怀堤﹝

→ 关于清零信号的指定方法，参考4.3.4项根据脉冲输出端的不  

                同，清零信号软元件指定寄存器如下表所示。

脉冲输出端 清零信号软元件指定寄存器

Y000 D8464

Y001 D8465

Y002 D8466

Y003 D8467

猁萸蚚DSZR硌鍔﹜ZRN硌鍔怀堤腔錨陓瘍腔場宎扢隅迵詢厒怀

堤杻忷巠饜腔※源砃陓瘍/毀蛌闕喳揹ㄗ唅蛌源砃陓瘍ㄘ§腔

怀堤眈肮﹝垀眕昢斛蚚錨陓瘍硌隅髡夔硌隅坳腔儒极奪怀

堤腔怀堤晤瘍﹝

↗1. 硌隅儒极奪怀堤腔怀堤晤瘍﹝

1 概要
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1.5 输入输出的分配

1.5.3  连接高速输出特殊适配器时的注意事项 

1.在FX3U-16MR/ES中使用需要高速输入处理的指令时，基本单元的输入端子有可能会不够用。请确认基

本单元中使用的输入点数，然后做选择。

2.请根据脉冲输出端的设定，将定位指令的旋转方向信号指定为下表中的输出。

脉冲输出端 旋转方向信号

菴1怢
Y000 Y004

Y001 Y005

菴2怢
Y002 Y006

Y003 Y007

3.用DSZR指令、ZRN指令输出清零信号时

蚚DSZR硌鍔﹜ZRN硌鍔怀堤腔錨陓瘍腔場宎扢隅迵詢厒怀堤杻忷巠饜腔※源砃陓瘍/毀蛌闕喳揹ㄗ唅蛌源砃陓

瘍ㄘ§腔怀堤眈肮﹝垀眕昢斛蚚錨陓瘍硌隅髡夔硌隅坳腔儒极奪怀堤腔怀堤晤瘍﹝

→关于清零信号的指定方法，参考4.3.4节

4.高速输出特殊适配器连接在FX3U系列基本单元上时，它被分配了与基本单元的输出相同的输出编号。

彆蚚佼諷最唗硌隅賸煦饜跤詢厒怀堤杻忷巠饜腔怀堤晤瘍ㄛ饒繫價掛等啋腔怀堤珩頗雄釬﹝怀堤傷赽硐夔妏蚚謗氪笢

腔珨跺ㄛ垀眕祥妏蚚腔怀堤傷赽昦諉盄﹝

詢厒怀堤杻忷巠饜睿價掛等啋腔怀堤ㄛ狟桶垀尨雄釬﹝

单元

输出的动作

PLSY/PLSR/DSZR/DVIT/

TBL/ZRN/PLSV/DRVI/

DRVA指令

PWM指令 其它指令

樟萇怀堤倰腔

FX3U炵蹈價掛等啋

硌鍔雄釬徹最笢ㄛ眈茼

腔怀堤珩曹峈ON袨怓﹝

ㄗLED珩峈ON袨怓ㄘ

ON/OFF雄釬ㄛ筍岆PWMㄗFNC58ㄘ硌鍔祥

盓厥樟萇怀堤ㄛ垀眕祥猁妏蚚﹝

ㄗ蚕衾怀堤砒茼腔晊喧﹜揖萸腔淥雄﹜

揖萸忭韜脹埻秪祥夔淏都雄釬ㄛ秪森

昦妏蚚﹝ㄘ

雄釬

儒极奪怀堤倰腔

FX3U炵蹈價掛等啋
雄釬↗1 雄釬 雄釬

詢厒怀堤杻忷巠饜 雄釬 雄釬 雄釬

↗ 價掛等啋儒极奪怀堤腔怀堤薹郔湮峈100KHzㄛ眕閉徹100KHz薹腔闕喳妏蛹婥雄釬奀ㄛ頗莉汜嘟梤﹝

结构图
FX3U炵蹈價掛等啋

Y000 Y001 Y002 Y003 Y004Y005 Y006Y007

FX3U-2HSY
-ADP

Y000
Y001
Y004
Y005

FX3U-2HSY
-ADP

Y002
Y003
Y006
Y007

佼諷最唗

菴1怢

菴2怢

1 概要
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通
用
事
项

A

内
置
定

位
功
能

B

连
接
实

例

附录

2. 规格

设计时的注意事项 危险 
• 峈賸悵痐撈妏堤珋俋窒萇埭祑都麼氪褫晤最諷秶嘟梤ㄛ淕跺炵苀珩夔假堍俴ㄛ婓俋窒扢數假隙繚﹝

瘁寀衄褫夔秪昫雄釬﹜昫怀堤竘岈嘟﹝

1)昢斛婓褫晤最諷秶腔俋窒凳膘祑都礿砦隙繚﹜悵誘隙繚﹜淏毀蛌脹眈毀雄釬腔誑坶隙繚﹜隅弇奻狟癹

脹滅砦儂迮囷腔誑坶隙繚脹﹝

2)褫晤最諷秶CPU籵徹赻淖剿髡夔潰聆堤艘藷僩隅奀堤渣脹奀ㄛ垀衄怀堤剿羲﹝

鍚俋ㄛ楷汜褫晤最諷秶CPU拸楊潰聆堤腔怀怀堤諷秶窒煦脹腔祑都奀ㄛ怀堤諷秶拸虴﹝

森奀ㄛ扢數眈壽腔俋窒隙繚睿凳傖ㄛ眕晞妏儂迮假堍俴﹝

3)秪峈怀堤耀輸腔樟萇﹜儒极奪﹜褫諷寡脹嘟梤ㄛ奧絳祡怀堤都ON麼氪都OFFㄛ衄涴欴腔錶堤珋﹝

勤衾迵笭湮岈嘟衄壽腔怀堤陓瘍ㄛ扢數俋窒隙繚睿凳婖ㄛ眕晞妏扢掘假堍俴﹝

设计时的注意事项                       注意
•  昦蔚諷秶盄睿翋隙繚麼氪雄薯盄嬰堂諉盄ㄛ麼氪蕞輪諉盄﹝燭羲100mm眕奻﹝

瘁寀衄褫夔秪婑秞絳祡昫雄釬﹝

•  妏蚚奀ㄛ昦勤囀离腔晤最蚳蚚諉諳﹜萇埭諉諳﹜怀怀堤諉諳囥薯﹝

瘁寀衄褫夔絳祡剿盄麼氪嘟梤﹝

废弃时的注意事项                       注意
• 煙莉奀ㄛ釬峈馱珛煙昜揭燴

废弃时的注意事项                       注意
•  堍怀褫晤最諷秶奀ㄛ昢斛婓堍怀珂勤褫晤最諷秶奻萇ㄛ綴[萇喀BAT腔LED峈OFF]眕摯[萇喀腔忭韜]﹝

婓BAT腔LED腑峈ON袨怓狟ㄛ麼氪萇喀忭韜眒冪閉徹腔袨怓狟堍怀腔趕ㄛ婓堍怀徹最笢ㄛ蚕萇喀悵厥腔杅擂蔚揭衾

祥恛隅袨怓﹝

•  秪峈褫晤最諷秶岆儕躇痀ㄛ垀眕婓堍怀徹最笢ㄛ旌轎婈善腔喳僻閉徹褫晤最諷秶翋儂腔忒聊笢暮婥腔珨

啜寞跡硉﹝

瘁寀頗絳祡耀輸嘟梤﹝婓堍怀賦旰綴ㄛ褫晤最諷秶腔堍俴錶﹝

2. 规格
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2. 规格

2.1 一般规格

2.1   一般规格 

壽衾FX3U·FX3UC褫晤最諷秶腔珨啜寞跡ㄛ統蕉妏蚚腔褫晤最諷秶腔狟蹈忒聊﹝

壺狟扴腔寞跡眕俋ㄛ詢厒怀堤杻忷巠饜腔寞跡睿褫晤最諷秶腔眈肮﹝

→关于FX3U可编程控制器，参考FX3U硬件篇手册

→关于FX3UC可编程控制器，参考FX3UC硬件篇手册

项目 规格

騵萇揤 AC500V 1煦笘 睫磁JEM-1021詢厒怀堤杻忷巠饜腔怀堤傷赽睿褫

晤最諷秶翋儂腔諉華傷赽潔橈埽萇郯 DC500V 蚚欳韁桶5M次眕奻

2.2   电源规格 

壽衾FX3U·FX3UC褫晤最諷秶腔萇埭寞跡ㄛ統蕉妏蚚腔褫晤最諷秶腔狟蹈忒聊﹝

詢厒怀堤杻忷巠饜腔寞跡狟垀尨﹝

关于FX3U可编程控制器，参考FX3U硬件篇手册

→关于FX3UC可编程控制器，参考FX3UC硬件篇手册

项目 规格

怀堤隙繚雄萇埭 DC24V 60mA植價掛等啋腔鼎跤萇埭囀窒鼎萇﹝

巠饜雄萇埭 DC5V 30mA植價掛等啋腔DC5V萇埭囀窒鼎萇

2.3   性能规格  

型号名称
FX3U·FX3UC可编程控制器※1

（基本单元·晶体管输出）
FX3U-2HSY-ADP※2

諷秶粣杅 黃蕾3粣 黃蕾2粣

脣硃髡夔 ㄜ ㄜ

闕喳怀堤源宒 羲摩萇憤源宒 船雄雄源宒

闕喳怀堤倛宒 闕喳ㄚ源砃 闕喳ㄚ源砃, 淏蛌 • 毀蛌闕喳

郔湮薹 100,000Hz 200,000Hz

樓熬厒揭燴 赻雄枍倛樓熬厒

諷秶等弇 闕喳

隅弇毓峓 -999,999‵+999,999ㄗ闕喳ㄘ

晤最逄晟 佼諷最唗

弇离杅擂 1萸ㄗ蚚佼諷最唗扢隅ㄘ

忒雄闕喳楷汜蟀諉 ㄜ ㄜ

橈勤弇离潰堤

ㄗABS絞硉黍ㄘ
妏蚚ABS硌鍔

坳
• 褫植價掛等啋腔籵蚚怀堤ㄗY000ㄛ

Y001ㄛY002ㄘ怀堤闕喳

• 褫蟀諉2怢ㄛ黃蕾諷秶4跦粣

• 婓蟀諉船雄盄俶諉彶源宒腔侜督溫湮奀妏蚚﹝

• 蚚樟萇怀堤倰腔FX3U炵蹈價掛等啋硒俴隅弇諷

秶奀妏蚚﹝

• 褫測杸價掛等啋腔籵蚚怀堤ㄗY000‵Y007ㄘ↗3奧

妏蚚﹝

↗1. 婓MELSERVO炵蹈腔溫湮笢ㄛ妏蚚穢倰怀/穢倰怀堤倰莉﹝

↗2. 躺褫眕蟀諉婓FX3U褫晤最諷秶奻﹝郔嗣褫眕蟀諉2怢﹝

↗3. 蟀諉2怢奀ㄛ妏蚚ㄗY000‵Y007ㄘ﹝蟀諉1怢奀ㄛ妏蚚ㄗY000ㄛY001ㄛY004ㄛY005ㄘ﹝

壽衾FX3U-2HSY-ADP腔怀堤睿價掛等啋腔怀堤眳潔腔壽炵ㄛ統蕉眕狟砐醴﹝

→关于高速输出特殊适配器使用时的注意事项，参考1.5.3节以及4.9节
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2. 规格

2.4 输入规格

2.4   输入规格 

2.4.1  FX3U系列基本单元（DC24V输入） 

憩FX3U炵蹈價掛等啋腔怀寞跡酕賸佽隴﹝壽衾怀孺桯扢掘麼氪價掛等啋腔肮奀峈ON腔掀薹癹秶ㄛ統蕉狟蹈

忒聊﹝

→ 参考FX3U硬件篇手册

项目 DC24V输入规格

怀陓瘍萇揤 垀衄怀 DC24V㊣10ㄔ

怀郯蕨

X000‵X005 3.9k次

X006﹜X007 3.3 k次

X010眕奻 4.3 k次

怀陓瘍萇霜

X000‵X005 6 mA/DC24V

X006﹜X007 7 mA/DC24V

X010眕奻 5 mA/DC24V

怀鍾鏗僅萇霜

怀ON萇霜
X000‵X005 3.5 mA 眕奻

X006﹜X007 4.5 mA 眕奻

怀OFF萇霜
X010眕奻 3.5 mA 眕奻

垀衄怀 1.5 mA 眕狟

怀砒茼奀潔 垀衄怀 埮10ms↗1

怀陓瘍倛宒 垀衄怀 拸萇揤揖萸怀NPN/PNP羲摩萇憤儒极奪

隙繚路燭 垀衄怀 嫖勷路燭

怀雄釬珆尨 ㄜ 怀ON奀LED謠腑

↗1. 蔚怀X000‵X007煦饜峈DSZR硌鍔腔錨萸陓瘍麼氪DVIT硌鍔腔笢剿怀奀ㄛ怀腔砒茼奀潔狟桶垀尨﹝

输入 输入响应时间

X000‵X005 5米s

X006﹜X007 50米s

1.输入内部回路

﹞穢倰怀諉盄 ﹞埭倰怀諉盄

價掛等啋 價掛等啋

D濬諉華24V 0V

L

N

S/S

0V
24V

X0

X1

24V 0V

L

N

S/S

0V
24V

X0

X1

悵玸佪

D濬諉華

悵玸佪

怀
郯蕨

怀
郯蕨
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2.4.2  FX3UC系列基本单元（DC24V输入） 

憩FX3UC炵蹈價掛等啋腔怀寞跡酕賸佽隴﹝壽衾怀孺桯扢掘麼氪價掛等啋腔肮奀峈ON腔掀薹癹秶ㄛ統蕉狟蹈

忒聊﹝

→ 参考FX3UC硬件篇手册

项目 DC24V输入规格

怀陓瘍萇揤 垀衄怀 DC24V +20%-15% 闕雄(p-p) 5%眕囀

怀郯蕨

X000‵X005 3.9k次

X006﹜X007 3.3 k次

X010‵X017 4.3 k次

怀陓瘍萇霜

X000‵X005 6 mA/DC24V

X006﹜X007 7 mA/DC24V

X010‵X017 5 mA/DC24V

怀鍾鏗僅萇霜

怀ON萇霜
X000‵X005 3.5 mA 眕奻

X006﹜X007 4.5 mA 眕奻

怀OFF萇霜
X010‵X017 3.5 mA 眕奻

垀衄怀 1.5 mA 眕狟

怀砒茼奀潔 垀衄怀 埮10ms↗1

怀陓瘍倛宒 垀衄怀 拸萇揤揖萸怀ㄛ麼氪NPN羲摩萇憤儒极奪

隙繚路燭 垀衄怀 嫖勷路燭

怀雄釬珆尨 ㄜ 籵徹珆尨耀輸輛俴潼諷

↗1. 蔚怀X000‵X007煦饜峈DSZR硌鍔腔錨萸陓瘍麼氪DVIT硌鍔腔笢剿怀奀ㄛ怀腔砒茼奀潔狟桶垀尨﹝

输入 输入响应时间

X000‵X005 5米s

X006﹜X007 50米s

1.输入内部回路

2. 规格

2.4 输入规格

價掛等啋 悵玸佪

D濬諉華

怀
郯蕨

COM

X0

X1
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2. 规格

2.5 输出规格

2.5   输出规格 

2.5.1  FX3U系列基本单元（晶体管输出） 

憩FX3U炵蹈價掛等啋腔儒极奪怀堤腔怀堤寞跡酕賸佽隴﹝壽衾怀堤孺桯扢掘麼氪價掛等啋腔肮奀峈ON腔掀薹癹秶ㄛ

統蕉狟蹈忒聊﹝

婓MELSERVO炵蹈腔溫湮笢ㄛ妏蚚穢倰怀/穢倰怀堤倰莉﹝

→ 参考FX3U硬件篇手册

项目 晶体管输出规格

俋窒萇揤 垀衄怀堤 DC5‵30V

郔湮蛹婥
萇郯蛹婥 垀衄怀堤

藩跺鼠僕傷腔磁數蛹婥萇霜悵厥婓狟暮硉眕狟﹝

- 怀堤1萸鼠僕傷ㄩ0.5A

- 怀堤4萸鼠僕傷ㄩ0.8A

- 怀堤8萸鼠僕傷ㄩ1.6A

萇覜俶蛹婥 垀衄怀堤 12W/DC24V

羲繚穢萇霜 垀衄怀堤 0.1mA眕狟/DC30V

ON萇揤 垀衄怀堤 1.5V

砒茼奀潔

OFF→ON
Y000‵Y002 5米s眕狟/10mA眕奻ㄗDC5‵24Vㄘ

Y003眕奻 0.2ms眕狟/200mAㄗDC24V奀ㄘ

ON→OFF
Y000‵Y002 5米s眕狟/10mA眕奻ㄗDC5‵24Vㄘ

Y003眕奻 0.2ms眕狟/200mAㄗDC24V奀ㄘ

隙繚路燭 垀衄怀 嫖勷路燭

怀堤雄釬珆尨 ㄜ 嫖勷雄奀LED腑謠

闕喳怀堤蚚傷赽Y000﹜Y001﹜Y002峈詢厒砒茼怀堤﹝

妏蚚隅弇硌鍔奀ㄛ蔚NPN羲摩萇憤怀堤腔蛹婥萇霜覃誹婓10‵100mAㄗDC5‵24Vㄘ囀﹝

项目 内容

妏蚚萇揤毓峓 DC5‵24V

妏蚚萇霜毓峓 10mA‵100mA

怀堤薹 100kHz眕狟

1.漏型输出内部回路

Y000

Y004

COM2

FX3U炵蹈
價掛等啋

諉華↗1

侜督溫湮
ㄗ雄等啋ㄘ闕喳揹陓瘍

源砃陓瘍

DC5~24V

COM1
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2. 规格

2.5 输出规格

2.源型输出内部回路

↗1. 壽衾諉華ㄛ偌桽侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ忒聊腔硌尨輛俴﹝

羶衄硌尨奀ㄛ輛俴D濬諉華﹝

↗2. 婓MELSERVO炵蹈腔溫湮笢ㄛ妏蚚FX3U炵蹈價掛等啋腔穢倰怀堤倰莉﹝

Y000

Y004

+V1

FX3U炵蹈
價掛等啋

諉華↗1

侜督溫湮↗2

ㄗ雄等啋ㄘ闕喳揹陓瘍

源砃陓瘍

DC5‵24V

+V0



B-19

FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
内置定位功能

通
用
事
项

A

内
置
定

位
功
能

B

连
接
实

例

附录

2.5 输出规格

2. 规格

2.5.2  FX3UC系列基本单元（晶体管输出） 

憩FX3UC炵蹈價掛等啋腔儒极奪怀堤腔怀堤寞跡酕賸佽隴﹝壽衾怀堤孺桯扢掘麼氪價掛等啋腔肮奀峈ON腔掀薹癹

秶ㄛ統蕉狟蹈忒聊﹝

→ 参考FX3UC硬件篇手册

项目 晶体管输出规格

俋窒萇揤 垀衄怀堤 DC5‵30V

郔湮蛹婥

萇郯蛹婥
Y000‵Y003 0.3A/1萸 藩跺鼠僕傷ㄗ16萸ㄘ腔磁數蛹婥萇

霜悵厥婓1.6A眕狟﹝Y004‵Y017 0.1A/1萸

萇覜俶蛹婥
Y000‵Y003 7.2W/1萸ㄗDC24Vㄘ 藩跺鼠僕傷ㄗ16萸ㄘ腔磁數蛹婥

悵厥婓38.4W/DC24V眕狟﹝Y004‵Y017 2.4W/1萸ㄗDC24Vㄘ

羲繚穢萇霜 垀衄怀堤 0.1mA眕狟/DC30V

ON萇揤 垀衄怀堤 1.5V

砒茼奀潔

OFF→ON
Y000‵Y003 5米s眕狟/10mA眕奻ㄗDC5‵24Vㄘ

Y004‵Y017 0.2ms眕狟/100mAㄗDC24V奀ㄘ

ON→OFF
Y000‵Y003 5米s眕狟/10mA眕奻ㄗDC5‵24Vㄘ

Y004‵Y017 0.2ms眕狟/100mAㄗDC24V奀ㄘ

隙繚路燭 垀衄怀 嫖勷路燭

怀堤雄釬珆尨 ㄜ 籵徹珆尨輛俴潼諷

闕喳怀堤蚚傷赽Y000﹜Y001﹜Y002峈詢厒砒茼怀堤﹝

妏蚚隅弇硌鍔奀ㄛ蔚NPN羲摩萇憤怀堤腔蛹婥萇霜覃誹婓10‵100mAㄗDC5‵24Vㄘ囀﹝

项目 内容

妏蚚萇揤毓峓 DC5‵24V

妏蚚萇霜毓峓 10mA‵100mA

怀堤薹 100kHz眕狟

3.输出内部回路

↗1. 壽衾諉華ㄛ偌桽侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ忒聊腔硌尨輛俴﹝

羶衄硌尨奀ㄛ輛俴D濬諉華﹝

FX3UC炵蹈
價掛等啋

闕喳揹陓瘍

源砃陓瘍

DC5‵24V

侜督溫湮
ㄗ雄等啋ㄘ

諉華↗1

Y0

Y4

COM1
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2. 规格

2.5 输出规格

2.5.3  高速输出特殊适配器 

憩詢厒怀堤杻忷巠饜ㄗFX3U-2HSY-ADPㄘ腔怀堤寞跡酕賸佽隴﹝

砐醴 詢厒怀堤杻忷巠饜ㄗFX3U-2HSY-ADPㄘ

怀堤源宒 船雄盄俶雄ㄗ眈絞衾AM26C31ㄘ

蛹婥萇霜 25mA眕狟

郔湮怀堤薹 200kHz

橈埽 籵徹嫖勷﹜曹揤蔚怀堤窒煦腔俋窒諉盄睿褫晤最諷秶眳潔酕路燭籵徹曹揤妏跪SG潔路燭

諉盄酗僅 郔湮10m

1.输出回路

↗1. 壽衾諉華ㄛ偌桽侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ忒聊腔硌尨輛俴﹝

羶衄硌尨奀ㄛ輛俴D濬諉華﹝

↗2. SGA睿SGB眳潔路燭﹝

Y0/2+

SGA

詢厒怀堤杻忷巠饜
FX3U-2HSY-ADP

Y0/2-

Y4/6+

Y4/6-

眈絞衾AM26C31

諉華↗1

侜督溫湮
ㄗ雄等啋ㄘ﹞蟀諉婓嫖勷奻奀

闕喳揹/淏蛌闕喳揹

源砃/毀蛌闕喳揹

Y1/3+

SGB

Y1/3-

Y5/7+

Y5/7-

眈絞衾AM26C31

諉華↗1

侜督溫湮
ㄗ雄等啋ㄘ﹞蟀諉婓船雄盄俶諉彶奻奀

闕喳揹/淏蛌闕喳揹

源砃/毀蛌闕喳揹

5V

5V

5V

5V

SGA↗2

SGB↗2
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晤瘍 弇离 厒僅 硌鍔
1
2
3
4

1000
20000

50
800

2000
5000
1000
10000

DRVI
DRVA
DVIT
DRVA

雄 厒僅
曹載

硌鍔
OFF

厒僅
曹載

厒
僅

堍俴厒僅

衄樓熬厒雄釬↗1

雄

雄

雄

厒僅
曹載

硌鍔
OFF

厒僅
曹載

厒
僅

厒
僅

厒
僅

厒
僅

堍俴厒僅

堍俴厒僅

拸樓熬厒雄釬

笢剿怀:ON 痄雄講

痄雄講

醴梓弇离

堍俴厒僅

絞硉杅擂
黍

鰾俴厒僅  埻萸隙寥厒僅

錨萸:ON DOG:ON 雄
ㄗZRN硌鍔奀
DOG:OFFㄘ

2.6 功能一览

2. 规格

2.6   功能一览 

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶腔囀离隅弇髡夔笢妏蚚腔硌鍔珨擬桶狟垀尨﹝

定位指令 动作 内容 参考

儂迮埻萸隙寥

DSZR硌鍔
湍DOG刲坰腔埻

萸隙寥

籵徹雄DSZR/ZRN硌鍔ㄛ羲宎儂迮埻萸隙

寥ㄛ眕硌隅腔埻萸隙寥厒僅雄釬﹝彆

DOG腔換覜峈ONㄛ寀熬厒峈鰾俴厒僅﹝

衄錨萸陓瘍怀奀礿砦ㄛ俇傖埻萸隙寥﹝

ㄗ妏蚚ZRN硌鍔奀ㄛ婓DOG換覜峈OFF奀

礿砦﹝ㄘ

6梒

ZRN硌鍔 埻萸隙寥

橈勤弇离潰堤炵苀

ABS硌鍔 ABS絞硉黍
籵徹雄ABS硌鍔ㄛ植侜督溫湮笢黍堤

萇儂腔絞硉華硊﹝
7梒

1厒隅弇

DRVI硌鍔 眈勤隅弇
籵徹雄DRVI/DRVA硌鍔ㄛ眕堍俴厒僅羲

宎雄釬ㄛ婓醴梓弇离礿砦﹝
8梒

DRVA硌鍔 橈勤隅弇

笢剿1厒隅弇

DVIT硌鍔 笢剿隅弇

籵徹雄DVIT硌鍔ㄛ眕堍俴厒僅雄釬˙

彆笢剿怀峈ONㄛ寀堍俴硌隅腔痄雄講

綴ㄛ熬厒礿砦﹝

9梒

褫曹厒堍俴

PLSV硌鍔 褫曹厒闕喳怀堤

籵徹雄PLSV硌鍔ㄛ眕硌隅腔堍俴厒僅雄

釬﹝彆堍俴厒僅曹趙ㄛ寀曹峈眕硌隅腔

厒僅堍俴﹝彆PLSV硌鍔OFFㄛ寀闕喳怀

堤礿砦﹝衄樓熬厒雄釬腔錶狟ㄛ婓厒僅

曹載奀ㄛ硒俴樓熬厒

10梒

坳

TBL硌

鍔↗1

眕桶跡扢隅源宒

輛俴隅弇

珂蚚統杅扢隅隅弇萸﹝籵徹雄TBL硌

鍔ㄛ砃硌隅萸痄雄﹝
11梒

↗1. 唳掛Ver.2.20眕奻腔莉盓厥﹝

晤瘍 弇离 厒僅 硌鍔
1
2
3
4

1000
20000

50
800

2000
5000
1000
10000

DRVI
DRVA
DVIT
DRVA

雄 厒僅
曹載

硌鍔
OFF

厒僅
曹載

厒
僅

堍俴厒僅

衄樓熬厒雄釬↗1

雄

雄

雄

厒僅
曹載

硌鍔
OFF

厒僅
曹載

厒
僅

厒
僅

厒
僅

厒
僅

堍俴厒僅

堍俴厒僅

拸樓熬厒雄釬

笢剿怀:ON 痄雄講

痄雄講

醴梓弇离

堍俴厒僅

絞硉杅擂
黍

鰾俴厒僅  埻萸隙寥厒僅

錨萸:ON DOG:ON 雄
ㄗZRN硌鍔奀
DOG:OFFㄘ

晤瘍 弇离 厒僅 硌鍔
1
2
3
4

1000
20000

50
800

2000
5000
1000
10000

DRVI
DRVA
DVIT
DRVA

雄 厒僅
曹載

硌鍔
OFF

厒僅
曹載

厒
僅

堍俴厒僅

衄樓熬厒雄釬↗1

雄

雄

雄

厒僅
曹載

硌鍔
OFF

厒僅
曹載

厒
僅

厒
僅

厒
僅

厒
僅

堍俴厒僅

堍俴厒僅

拸樓熬厒雄釬

笢剿怀:ON 痄雄講

痄雄講

醴梓弇离

堍俴厒僅

絞硉杅擂
黍

鰾俴厒僅  埻萸隙寥厒僅

錨萸:ON DOG:ON 雄
ㄗZRN硌鍔奀
DOG:OFFㄘ

晤瘍 弇离 厒僅 硌鍔
1
2
3
4

1000
20000

50
800

2000
5000
1000
10000

DRVI
DRVA
DVIT
DRVA

雄 厒僅
曹載

硌鍔
OFF

厒僅
曹載

厒
僅

堍俴厒僅

衄樓熬厒雄釬↗1

雄

雄

雄

厒僅
曹載

硌鍔
OFF

厒僅
曹載

厒
僅

厒
僅

厒
僅

厒
僅

堍俴厒僅

堍俴厒僅

拸樓熬厒雄釬

笢剿怀:ON 痄雄講

痄雄講

醴梓弇离

堍俴厒僅

絞硉杅擂
黍

鰾俴厒僅  埻萸隙寥厒僅

錨萸:ON DOG:ON 雄
ㄗZRN硌鍔奀
DOG:OFFㄘ

晤瘍 弇离 厒僅 硌鍔
1
2
3
4

1000
20000

50
800

2000
5000
1000
10000

DRVI
DRVA
DVIT
DRVA

雄 厒僅
曹載

硌鍔
OFF

厒僅
曹載

厒
僅

堍俴厒僅

衄樓熬厒雄釬↗1

雄

雄

雄

厒僅
曹載

硌鍔
OFF

厒僅
曹載

厒
僅

厒
僅

厒
僅

厒
僅

堍俴厒僅

堍俴厒僅

拸樓熬厒雄釬

笢剿怀:ON 痄雄講

痄雄講

醴梓弇离

堍俴厒僅

絞硉杅擂
黍

鰾俴厒僅  埻萸隙寥厒僅

錨萸:ON DOG:ON 雄
ㄗZRN硌鍔奀
DOG:OFFㄘ

晤瘍 弇离 厒僅 硌鍔
1
2
3
4

1000
20000

50
800

2000
5000
1000
10000

DRVI
DRVA
DVIT
DRVA

雄 厒僅
曹載

硌鍔
OFF

厒僅
曹載

厒
僅

堍俴厒僅

衄樓熬厒雄釬↗1

雄

雄

雄

厒僅
曹載

硌鍔
OFF

厒僅
曹載

厒
僅

厒
僅

厒
僅

厒
僅

堍俴厒僅

堍俴厒僅

拸樓熬厒雄釬

笢剿怀:ON 痄雄講

痄雄講

醴梓弇离

堍俴厒僅

絞硉杅擂
黍

鰾俴厒僅  埻萸隙寥厒僅

錨萸:ON DOG:ON 雄
ㄗZRN硌鍔奀
DOG:OFFㄘ
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3. 输入输出线的连接和紧固扭矩

掛梒笢ㄛ憩諉盄奀妏蚚腔傷赽腔踡嘐聾撻﹜眕摯假蚾源楊酕賸佽隴﹝

接线时的注意事项                    危险 
• 輛俴假蚾﹜諉盄脹釬珛奀ㄛ昢斛珂剿羲垀衄腔俋窒萇埭ㄛ綴婬輛俴﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜莉囷輓﹝

• 假蚾﹜諉盄脹釬珛賦旰綴ㄛ輛俴籵萇堍俴奀ㄛ昢斛假蚾莉蜇湍腔傷赽裔啣﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹝

接线时的注意事项                       注意
•  偌桽價掛等啋忒聊腔暮婥ㄛ蔚AC萇埭腔諉盄蟀諉善蚳蚚傷赽奻﹝

彆蔚AC萇埭諉善眻霜腔怀怀堤傷赽麼氪DC萇埭腔傷赽奻ㄛ頗尥輓褫晤最諷秶﹝

•  偌桽價掛等啋忒聊腔暮婥ㄛ蔚DC萇埭腔諉盄蟀諉善蚳蚚傷赽奻﹝

彆蔚AC萇埭諉善眻霜腔怀怀堤傷赽麼氪DC萇埭腔傷赽奻ㄛ頗尥輓褫晤最諷秶﹝

•  昦勤諾傷赽輛俴俋窒諉盄﹝

瘁寀衄褫夔囷輓莉﹝

•  妏蚚2mm2眕奻腔萇盄ㄛ勤FX3U炵蹈價掛等啋腔諉華傷赽輛俴D濬諉華ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ﹝

筍岆祥猁迵萇炵苀僕肮諉華ㄗ統蕉褫晤最諷秶翋儂腔忒聊ㄘ﹝

•  鴃講蚚棉腔盄勤FX3UC炵蹈價掛等啋腔諉華傷赽輛俴D濬諉華ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ﹝

筍岆祥猁迵萇炵苀僕肮諉華ㄗ統蕉褫晤最諷秶翋儂腔忒聊ㄘ﹝

•  輛俴蹟謂樓馱麼氪諉盄釬珛奀ㄛ昦賃煨藺麼氪萇盄邾裁褫晤最諷秶腔籵瑞諳囀﹝

瘁寀頗絳祡鳶婐﹜嘟梤﹜昫雄釬﹝

•  妏蚚奀昦勤怀怀堤諉諳囥薯﹝

瘁寀頗絳祡剿盄麼氪嘟梤﹝

•  蔚怀怀堤萇擢華假蚾婓眈茼腔蟀諉奻﹝

瘁寀頗秪峈諉揖祥謎奧絳祡昫雄釬﹝

•  勤FX3U炵蹈價掛等啋﹜FX0N/FX2N炵蹈蚚孺桯扢掘腔傷赽齬倰莉諉盄奀ㄛ郩悜眕狟腔蛁砩岈砐﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜傻繚﹜剿盄﹜莉囷輓﹝

ㄜ 萇盄藺傷腔樓馱喜渡跦擂掛忒聊笢暮婥腔喜渡﹝

ㄜ 踡嘐聾撻峈0.5‵0.8N·m﹝

•  勤韁宒傷赽齬倰莉諉盄奀ㄛ郩悜眕狟腔蛁砩岈砐﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜傻繚﹜剿盄﹜莉囷輓﹝

ㄜ 萇盄藺傷腔樓馱喜渡跦擂掛忒聊笢暮婥腔喜渡﹝

ㄜ 踡嘐聾撻峈0.22‵0.25N·m﹝ㄜ 褊盄腔藺傷昦繞堤※盄剕§﹝

ㄜ 昦勤萇盄腔藺傷奻柈﹝

ㄜ 昦蟀諉寞隅喜渡眕俋腔萇盄ㄛ蟀諉腔萇盄腔郋盄杅珩祥猁閉徹寞隅杅講﹝

ㄜ 嘐隅萇盄奀ㄛ祥猁勤傷赽齬麼氪萇盄腔蟀諉窒煦眻諉囥薯﹝

•  勤笝傷耀輸腔傷赽齬諉盄奀ㄛ郩悜眕狟腔蛁砩岈砐﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜傻繚﹜剿盄﹜莉囷輓﹝

ㄜ 萇盄藺傷腔樓馱喜渡跦擂掛忒聊笢暮婥腔喜渡﹝

ㄜ 踡嘐聾撻峈0.5‵0.8N·m﹝

3. 输入输出线的连接和紧固扭矩
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3. 输入输出线的连接和紧固扭矩

3.1 端子排（M3、M3.5）

3.1   端子排（M3、M3.5） 

FX3U炵蹈價掛等啋﹜FX2N炵蹈怀怀堤孺桯扢掘ㄗ珨窒煦壺俋ㄘ﹜FX0N炵蹈怀怀堤孺桯耀輸峈傷赽齬﹝

3.1.1  端子排螺丝尺寸 

跪莉腔傷赽蹟佪狟桶垀尨﹝揤諉傷赽統蕉狟珨砐﹝

产品名称 端子螺丝 紧固扭矩

FX3U炵蹈價掛等啋﹜FX2N炵蹈怀怀堤孺桯等啋﹜

FX2N/FX0N炵蹈怀怀堤孺桯耀輸
M3

0.5‵0.8N·m

笝傷耀輸 M3.5

3.1.2  末端处理 

傷赽蹟佪腔喜渡眕摯諉盄源楊祥肮ㄛ揤諉傷赽腔喜渡珩跪祑﹝

妏蚚眕狟喜渡腔莉﹝

1.FX3U系列基本单元

FX2N炵蹈怀怀堤孺桯等啋﹜FX0N炵蹈怀怀堤孺桯耀輸奀

•  1跺傷赽奻諉1跦盄奀

•  1跺傷赽奻諉2跦盄奀

2.终端模块时

•  1跺傷赽奻諉1跦盄奀

•  1跺傷赽奻諉2跦盄奀

 

傷赽

6.0mm眕奻

傷赽蹟佪 揤諉傷赽

傷赽6.2mm眕狟

6.2mm眕狟

6.2mm眕狟

6.8mm眕狟

6.8mm眕狟

6.8mm眕狟

6.8mm眕狟

6.2mm眕狟

6.0mm眕奻

6.3mm眕奻

6.3mm眕奻

耳3.7

耳3.7

耳3.7

耳3.7

耳3.7

耳3.7

耳3.7

耳3.7

揤諉傷赽傷赽蹟佪

傷赽

傷赽蹟佪 揤諉傷赽

傷赽

揤諉傷赽傷赽蹟佪

傷赽

6.0mm眕奻

傷赽蹟佪 揤諉傷赽

傷赽6.2mm眕狟

6.2mm眕狟

6.2mm眕狟

6.8mm眕狟

6.8mm眕狟

6.8mm眕狟

6.8mm眕狟

6.2mm眕狟

6.0mm眕奻

6.3mm眕奻

6.3mm眕奻

耳3.7

耳3.7

耳3.7

耳3.7

耳3.7

耳3.7

耳3.7

耳3.7

揤諉傷赽傷赽蹟佪

傷赽

傷赽蹟佪 揤諉傷赽

傷赽

揤諉傷赽傷赽蹟佪
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3. 输入输出线的连接和紧固扭矩

3.2 欧式端子排

3.2   欧式端子排 

詢厒怀堤杻忷巠饜眕摯FX2NC炵蹈怀怀堤孺桯耀輸腔傷赽齬倰莉ㄛ傷赽齬峈韁宒傷赽齬﹝

3.2.1  电线 

巠蚚腔萇盄眕摯踡嘐聾撻

电线尺寸（绞线/单线） 紧固扭矩 末端

萇盄1跦 0.3mm2‵0.5mm2ㄗAWG22‵20ㄘ

0.22‵0.25N·m

•  褊盄腔趕ㄛ婀桶﹜瓔郋盄ㄛ綴憩涴欴蟀諉

•  等盄腔趕ㄛ婀桶ㄛ綴憩涴欴蟀諉萇盄2跦 0.3mm2ㄗAWG22ㄘ

湍橈埽杶
奪腔翐袨
傷赽

0.3mm2‵0.5mm2ㄗAWG22‵20ㄘ
ㄗ統蕉狟蹈翐袨傷赽俋倛芞ㄘ

•  湍橈埽杶奪腔翐袨傷赽ㄗ芢熱ㄘAI 0.5-8WH

ㄗPhoenix·Contact鼠侗秶ㄘ

•  穩諉馱撿CRIMPFOX UD6

ㄗPhoenix·Contact鼠侗秶ㄘ

3.2.2  电线的末端处理 

萇盄腔藺傷揭燴ㄛ褫眕憩桽埻欴揭燴褊盄麼氪等盄ㄛ珩褫眕妏蚚湍橈埽杶奪腔翐袨傷赽﹝

•  桽埻欴揭燴褊盄﹜等盄奀

ㄜ 瓔盄奀ㄛ祥猁褊盄腔藺傷衄※盄剕§堤懂﹝

ㄜ 萇盄腔藺傷昦奻柈﹝

•  妏蚚湍橈埽杶奪腔翐袨傷赽奀

秪萇盄腔俋綠僅祥肮ㄛ橈埽杶奪杶奀褫夔頗掀誕嬪麵ㄛ秪森統蕉俋倛芞ㄛ

恁寁萇盄

制造商 型号名称 铆接工具

Phoenix·Contact絁宒頗扦 AI 0.5-8WH CRIMPFOX UD6

3.2.3  工具 

•  禳踡蹟佪奀ㄛ妏蚚庈部奻种忮腔苤倰蹟佪絮ㄛ衵芞垀尨ㄛ絮芛祥頗曹遵ㄛ

倛袨捩眻腔蹟佪絮﹝

制造商 型号名称

Phoenix·Contact鼠侗 SZS 0.4℅2.5

9mm

﹞褊盄/等盄

8mm

諉芛窒煦

14mm2.6mm

橈埽杶奪

﹞湍橈埽杶奪腔翐袨傷赽

0.4mm 2.5mm

絮芛岆
捩眻腔
蹟佪絮

9mm

﹞褊盄/等盄

8mm

諉芛窒煦

14mm2.6mm

橈埽杶奪

﹞湍橈埽杶奪腔翐袨傷赽

0.4mm 2.5mm

絮芛岆
捩眻腔
蹟佪絮

9mm

﹞褊盄/等盄

8mm

諉芛窒煦

14mm2.6mm

橈埽杶奪

﹞湍橈埽杶奪腔翐袨傷赽

0.4mm 2.5mm

絮芛岆
捩眻腔
蹟佪絮
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3. 输入输出线的连接和紧固扭矩

3.3 连接器

3.3   连接器 

FX3UC炵蹈價掛等啋眕摯FX2NC炵蹈怀怀堤孺桯耀輸笢腔珨窒煦扢掘奻ㄛ岆睫磁MIL-C-83503梓袧腔蟀諉﹝

3.3.1  连接到输入输出接口上的电缆的连接 

統蕉狟珨砐ㄛ袧掘怀怀堤萇擢﹝

3.3.2  输入输出连接用连接器的准备 

1.适用的连接器（市售产品）

妏蚚睫磁MIL-C-83503梓袧腔20渀ㄗ1跺ㄘ腔脣芛

森俋ㄛ岈珂祥頗勤蟀諉裔啣脹腔俋峓窒璃莉汜補﹝

2.输入输出电缆（本公司的选件）
 

型号名称 长度 内容 形状

FX-16E-500CAB-S 5m 籵蚚怀怀堤萇擢
躺婓汃盄腔珨傷假蚾賸20渀腔蟀諉諉芛

ㄗ盄伎ㄩ綻伎ㄘ

FX-16E-150CAB 1.5m
FX炵蹈蚚笝傷耀輸睿怀怀堤蟀諉

蟀諉蚚腔萇擢﹝壽衾迵FX炵蹈蚚

笝傷耀輸蟀諉腔囀ㄛ統蕉狟蹈

忒聊﹝

       →FX3U硬件篇手册

      →FX3UC硬件篇手册

齬盄ㄗ湍杶奪ㄘㄛ謗傷假蚾衄20渀腔蟀諉

諉芛
FX-16E-300CAB 3m

FX-16E-500CAB 5m

FX-16E-150CAB-R 1.5m

埴倛嗣郋萇擢ㄛ謗傷假蚾衄20渀腔蟀諉諉芛FX-16E-300CAB-R 3m

FX-16E-500CAB-R 5m

FX-A32E-150CAB 1.5m
A炵蹈蚚A6TBXY36倰蟀諉/傷赽齬

蛌遙耀輸睿怀怀堤蟀諉倰蟀諉

蚚腔萇擢

齬盄ㄗ湍杶奪ㄘ˙褫晤最諷秶耜假蚾賸2跺眕

16萸峈等弇腔20渀蟀諉諉芛˙傷赽齬耜假蚾

賸蚳蚚蟀諉諉芛﹝森俋ㄛ怀怀堤鼠僕傷峈

32萸1跺鼠僕傷

FX-A32E-300CAB 3m

FX-A32E-500CAB 5m

X0

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7

COM

X10

X11

X12

X13

X14

X15

X16

X17

COM

Y0

Y1

Y2

Y3

Y4

Y5

Y6

Y7

COM1

Y10

Y11

Y12

Y13

Y14

Y15

Y16

Y17

COM1

怀 怀堤

↗1 「♂」峈諾傷赽﹝

怀X怀堤Y



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
内置定位功能

B-26

3. 输入输出线的连接和紧固扭矩

3.3 连接器

3.自己制作输入输出电缆用的连接器（本公司选件）

蚚誧赻撩袧掘萇盄睿揤諉馱撿﹝

输入输出连接器的型号名称和构成 适用的电线（推荐UL-1061）和工具

本公司的型号名称
部件的内容

（第一电子工业株式会社制）
电线尺寸

压接工具

（第一电子工业株式会社制）

FX2C-I/O-CON齬盄蚚 10跺1杶 揤諉蟀諉FRC2-A020-30S
AWG28(0.1mm2)

1.27潔擒20郋

357J-4674D翋儂

357J-4664N蜇璃

FX2C-I/O-CON-S汃盄蚚 5跺1杶
俋褲 HU-200S2-001

揤諉芛 HU-411S
AWG22(0.3mm2) 357J-5538

FX2C-I/O-CON-SA汃盄蚚 5跺1杶
俋褲 HU-200S2-001

揤諉芛 HU-411SA
AWG20(0.5mm2) 357J-13963

4.通过确认的连接器（市场销售品）

奻扴菴3砐笢菴珨萇赽馱珛絁宒頗扦秶婖腔蟀諉眕摯狟桶腔侂狟萇馱絁宒頗扦秶婖腔蟀諉

连接器型号名称 适用电线（推荐UL-1061） 压接工具

俋褲 AXW1204A
AWG22(0.3mm2)

AWG24(0.2mm2)
AXY52000諉芛 AXW7221

圉裔 AXW62001A
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4. 编程前

4.1 相关软元件一览

掛梒憩岈剒猁賸賤腔狟蹈囀酕賸佽隴﹝

•  怀堤闕喳薹﹜雄釬硌鍔蚚梓祩弇﹜絞硉﹜雄釬潼諷蚚梓祩弇脹眈壽啋璃腔雄釬

•  褫晤最諷秶耜腔扢隅砐醴

•  侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ耜腔扢隅砐醴

•  晤迡最唗奀腔蛁砩岈砐

4.1   相关软元件一览 

→关于相 关软元件的说明，参考4.2节～4.4节

4.1.1  特殊辅助继电器 

眈壽腔杻忷落翑樟萇狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

→关于PLSY（FNC57）、PWM（FNC58）、PLSR（FNC59）指令，

参考编程手册

软元件编号
名称 属性 对象指令 参考

Y000 Y001 Y002 Y003※1

M8029 硌鍔硒俴賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚

PLSY/PLSR/
DSZR/DVIT/
ZRN/PLSV/
DRVI/DRVA脹

4.4.2誹

M8329 硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚

PLSY/PLSR/
DSZR/DVIT/
ZRN/PLSV/
DRVI/DRVA

4.4.2誹

M8338↗2 樓熬厒雄釬↗3 褫雄 PLSV 4.3.9誹

M8336↗4 笢剿怀硌隅髡夔衄虴↗3 褫雄 DVIT 4.3.7誹

M8340 M8350 M8360 M8370 闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ 黍堤蚳蚚

PLSY/PLSR/
DSZR/DVIT/
ZRN/PLSV/
DRVI/DRVA

4.4.3誹

M8341 M8351 M8361 M8371 錨陓瘍怀堤髡夔衄虴↗3 褫雄 DSZR/ZR/ 4.3.4誹

M8342 M8352 M8362 M8372 埻萸隙寥源砃硌隅↗3 褫雄 DSZR 4.3.3誹

M8343 M8353 M8363 M8373 淏蛌憤癹 褫雄

PLSY/PLSR/
DSZR/DVIT/
ZRN/PLSV/
DRVI/DRVA

4.3.1誹

M8344 M8354 M8364 M8374 毀蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8345 M8355 M8365 M8375 輪萸陓瘍軀憮毀蛌↗3 褫雄 DSZR 4.3.5誹

M8346 M8356 M8366 M8376 錨萸陓瘍軀憮毀蛌↗3 褫雄 DSZR 4.3.6誹

M8347 M8357 M8367 M8377 笢剿陓瘍軀憮毀蛌↗3↗5 褫雄 DVIT 4.3.8誹

M8348 M8358 M8368 M8378 隅弇硌鍔雄笢 黍堤蚳蚚

PLSY/PWM/
PLSR/DSZR/
DVIT/ZRN/
PLSV/DRVI/

DRVA

4.4.4誹

M8349 M8359 M8369 M8379 闕喳礿砦硌鍔↗3 褫雄 4.3.2誹

M8460↗2 M8461↗2 M8462↗2 M8463↗2 蚚誧笢剿怀硌鍔↗3 褫雄 DVIT 4.3.7誹

M8464↗2 M8465↗2 M8466↗2 M8467↗2 錨陓瘍啋璃硌隅髡夔衄虴↗3 褫雄 DSZR/ZRN 4.3.4誹

4.  编程前
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4. 编程前

4.1 相关软元件一览

4.1.2  特殊数据寄存器 

眈壽腔杻忷杅擂敵湔狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号 名称 数据长 初始值 对象指令 参考

Y000 Y001 Y002 Y003※1

D8336↗2 笢剿怀硌隅 16弇 ㄜ DVIT 4.3.7誹

D8340 腴弇 D8350 腴弇 D8360 腴弇 D8370 腴弇
絞硉敵湔

[PLS]
32弇 0

DSZR/DVIT/ZRN/

PLSV/DRVI/DRVA
4.4.1誹

D8341 詢弇 D8351 詢弇 D8361 詢弇 D8371 詢弇

D8342 D8352 D8362 D8372 價菁厒僅[Hz] 16弇 0
DSZR/DVIT/ZRN/

PLSV/DRVI/DRAV
4.2.6誹

D8343 腴弇 D8353 腴弇 D8363 腴弇 D8373 腴弇 郔詢厒僅[Hz] 32弇 100,000
DSZR/DVIT/ZRN/

PLSV/DRVI/DRVA
4.2.5誹

D8344 詢弇 D8354 詢弇 D8364 詢弇 D8374 詢弇

D8345 D8355 D8365 D8375 鰾俴厒僅[Hz] 16弇 1000 DSZR 4.2.4誹

D8346 腴弇 D8356 腴弇 D8366 腴弇 D8376 腴弇
埻萸隙寥厒僅

[Hz]
32弇 50,000 DSZR 4.2.3誹

D8347 詢弇 D8357 詢弇 D8367 詢弇 D8377 詢弇

D8348 D8358 D8368 D8378 樓厒奀潔[ms] 16弇 100
DSZR/DVIT/ZRN/

PLSV↗3/DRVI/DRVA
4.2.7誹

D8349 D8359 D8369 D8379 熬厒奀潔[ms] 16弇 100
DSZR/DVIT/ZRN/

PLSV↗3/DRVI/DRVA
4.2.8誹

D8464↗4 D8465↗4 D8466↗4 D8467↗4 錨陓瘍啋

璃硌隅
16弇 ㄜ DSZR/ZRN 4.3.4誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

↗2. Ver.1.30眕奻莉勤茼﹝

筍岆ㄛ蚚誧笢剿硌鍔啋璃腔硌隅ㄛ硐衄Ver.2.20眕奻腔莉符勤茼﹝

↗3. 硐衄婓Ver.2.20眕奻腔莉盓厥腔樓熬厒雄釬奀ㄛ符衄虴﹝

↗4. Ver.2.20眕奻莉勤茼﹝
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4. 编程前

4.2 与速度有关的设定项目

4.2   与速度有关的设定项目 

怀堤闕喳薹﹜埻萸隙寥厒僅﹜鰾俴厒僅飲岆蚚跪硌鍔腔紱釬杅麼氪眈壽啋璃懂硌隅怀堤闕喳薹﹝

4.2.1  与指令和速度有关的设定项目 

1.中断定位（DVIT）指令、相对定位（DRVI指令）、绝对定位（DRVA指令）

涴虳硌鍔笢ㄛ壺賸蚚硌鍔腔紱釬杅硌隅腔怀堤闕喳薹眕俋ㄛ遜衄蚚眈壽啋璃硌隅腔郔詢厒僅﹜價菁厒僅﹜樓

厒奀潔﹜熬厒奀潔脹扢隅砐醴﹝
→ 关于DVIT指令的动作，参考9章

→ 关于DRVI、DRVA指令的动作，参考8章

→ 关于各设定项目，参考4.2.2节、4.2.5节

2.可变速脉冲输出（PLSV）指令

褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ硌鍔笢ㄛ壺賸蚚硌鍔腔紱釬杅硌隅腔怀堤闕喳薹眕俋ㄛ遜衄蚚眈壽啋璃硌隅腔郔

詢﹜價菁厒僅﹜樓厒奀潔﹜熬厒奀潔脹扢隅砐醴﹝

筍岆ㄛ硐衄婓樓熬厒雄釬ㄗM8338=ONㄘ奀ㄛ樓厒奀潔﹜熬厒奀潔符衄虴﹝

→ 关于PLSV指令的动作，参考10章

→ 关于各设定项目，参考4.2.2节、4.2.5节～4.2.8节

1ㄘ樓熬厒雄釬奀ㄗM8338=ONㄘ

2ㄘ拸樓熬厒雄釬ㄗM8338=OFFㄘ

妗暱樓厒奀潔

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0Hz

樓厒奀潔 熬厒奀潔

郔詢厒僅
場宎硉ㄩ100,000Hz

妗暱熬厒奀潔

價菁厒僅

絞弇离 醴梓弇离
場宎硉ㄩ100ms

怀堤闕喳
薹

妗暱樓厒奀潔

樓厒奀潔

場宎硉ㄩ100ms

熬厒奀潔

怀堤闕喳
薹

妗暱熬厒奀潔

價菁厒僅

場宎硉ㄩ100ms
絞弇离

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0

怀堤闕喳
薹

價菁厒僅

郔詢厒僅
場宎硉ㄩ100,000Hz

掀價菁厒僅腴
祥夔怀堤薹

S2

S1

場宎硉ㄩ100ms

郔詢厒僅
場宎硉ㄩ100,000Hz

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0Hz

S

S

妗暱樓厒奀潔

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0Hz

樓厒奀潔 熬厒奀潔

郔詢厒僅
場宎硉ㄩ100,000Hz

妗暱熬厒奀潔

價菁厒僅

絞弇离 醴梓弇离
場宎硉ㄩ100ms

怀堤闕喳
薹

妗暱樓厒奀潔

樓厒奀潔

場宎硉ㄩ100ms

熬厒奀潔

怀堤闕喳
薹

妗暱熬厒奀潔

價菁厒僅

場宎硉ㄩ100ms
絞弇离

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0

怀堤闕喳
薹

價菁厒僅

郔詢厒僅
場宎硉ㄩ100,000Hz

掀價菁厒僅腴
祥夔怀堤薹

S2

S1

場宎硉ㄩ100ms

郔詢厒僅
場宎硉ㄩ100,000Hz

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0Hz

S

S

妗暱樓厒奀潔

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0Hz

樓厒奀潔 熬厒奀潔

郔詢厒僅
場宎硉ㄩ100,000Hz

妗暱熬厒奀潔

價菁厒僅

絞弇离 醴梓弇离
場宎硉ㄩ100ms

怀堤闕喳
薹

妗暱樓厒奀潔

樓厒奀潔

場宎硉ㄩ100ms

熬厒奀潔

怀堤闕喳
薹

妗暱熬厒奀潔

價菁厒僅

場宎硉ㄩ100ms
絞弇离

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0

怀堤闕喳
薹

價菁厒僅

郔詢厒僅
場宎硉ㄩ100,000Hz

掀價菁厒僅腴
祥夔怀堤薹

S2

S1

場宎硉ㄩ100ms

郔詢厒僅
場宎硉ㄩ100,000Hz

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0Hz

S

S
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4. 编程前

4.2 与速度有关的设定项目

3.带DOG搜索的原点回归（DSZR）指令

蜆硌鍔笢ㄛ衄蚚眈壽啋璃硌隅腔郔詢厒僅﹜價菁厒僅﹜樓厒奀潔﹜熬厒奀潔﹜埻萸隙寥厒僅﹜鰾俴厒僅脹扢隅砐

醴﹝

→ 关于DSZR指令的动作，参考6.2节

→ 关于各设定项目，参考4.2.3～4.2.8节

4.原点回归（ZRN）指令

蜆硌鍔笢ㄛ壺賸蚚硌鍔腔紱釬杅硌隅腔埻萸隙寥厒僅﹜鰾俴厒僅眕俋ㄛ遜衄蚚眈壽啋璃硌隅腔郔詢厒僅﹜價菁厒

僅﹜樓厒奀潔﹜熬厒奀潔脹扢隅砐醴﹝

→ 关于ZRN指令的动作，参考6.1节

→ 关于各设定项目，参考4.2.5～4.2.8节

埻萸隙寥厒僅
場宎硉ㄩ50,000Hz

熬厒奀潔

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0Hz

DOG

鰾俴厒僅
場宎硉ㄩ1,000Hz

錨陓瘍

錨萸陓瘍ㄗX000‵X007ㄘ

傷綴傷

1ms眕囀

20ms+1堍呾笚ㄗmsㄘ

絞硉敵湔="0"

場宎硉ㄩ100ms

樓厒奀潔

場宎硉ㄩ100ms

樓厒奀潔

場宎硉ㄩ100ms

絞弇离

熬厒奀潔

DOG

鰾俴厒僅

錨陓瘍
傷綴傷

1ms眕囀
20ms+1堍呾笚ㄗmsㄘ

S2

郔詢厒僅
場宎硉ㄩ100,000Hz

場宎硉ㄩ100ms

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0Hz

絞弇离

郔詢厒僅
場宎硉ㄩ100,000Hz

S1

埻萸隙寥厒僅

埻萸隙寥厒僅
場宎硉ㄩ50,000Hz

熬厒奀潔

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0Hz

DOG

鰾俴厒僅
場宎硉ㄩ1,000Hz

錨陓瘍

錨萸陓瘍ㄗX000‵X007ㄘ

傷綴傷

1ms眕囀

20ms+1堍呾笚ㄗmsㄘ

絞硉敵湔="0"

場宎硉ㄩ100ms

樓厒奀潔

場宎硉ㄩ100ms

樓厒奀潔

場宎硉ㄩ100ms

絞弇离

熬厒奀潔

DOG

鰾俴厒僅

錨陓瘍
傷綴傷

1ms眕囀
20ms+1堍呾笚ㄗmsㄘ

S2

郔詢厒僅
場宎硉ㄩ100,000Hz

場宎硉ㄩ100ms

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0Hz

絞弇离

郔詢厒僅
場宎硉ㄩ100,000Hz

S1

埻萸隙寥厒僅
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4. 编程前

4.2 与速度有关的设定项目

4.2.2  输出脉冲频率的设定[DVIT、PLSV、DRVI、DRVA指令] 

蚚跪硌鍔腔紱釬杅扢隅怀堤闕喳薹﹝扢隅毓峓秪硌鍔奧祑ㄗ狟桶ㄘ﹝

筍岆ㄛ怀堤闕喳薹撈妏岆婓跪硌鍔腔扢隅毓峓囀ㄛ彆扢隅閉徹賸郔詢厒僅ㄛ寀眕郔詢厒僅堍俴﹝森俋ㄛ扢

隅峈價菁厒僅眕狟奀ㄛ寀眕價菁厒僅堍俴﹝

→ 关于DVIT指令的动作，参考9章

→ 关于PLSV指令的动作，参考10章

→ 关于DRVI、DRVA指令的动作，参考8章

指令 操作数
设定范围

指令格式
16位运算（Hz） 32位运算（Hz）

DVIT

硌鍔
10‵32767 10‵200,000↗1

PLSV

硌鍔

-32768‵-1ㄛ

+1‵32767

-200,000↗2‵-1ㄛ

+1‵200,000↗1

DRVI

硌鍔
10‵32767 10‵200,000↗1

DRVA

硌鍔
10‵32767 10‵200,000↗1

↗1. 帤妏蚚FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ峈100,000Hz﹝

↗2. 帤妏蚚FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ峈-100,000Hz﹝

注意事项  

•  妏蚚價掛等啋ㄗ儒极奪怀堤ㄘ奀ㄛ蔚怀堤闕喳薹腔薹杅ㄗ橈勤硉ㄘ扢隅峈100,000Hz眕狟﹝

價掛等啋腔儒极奪怀堤ㄛ眕閉徹100,000Hz薹腔闕喳妏蛹婥雄釬奀ㄛ頗莉汜嘟梤﹝

•  蔚怀堤闕喳薹扢隅腕掀侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ腔郔湮砒茼薹苤﹝

DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2

DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2

DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2

DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2
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DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2

DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2

DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2

DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2

DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2

DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2

DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2

DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2

4. 编程前

4.2 与速度有关的设定项目

DSZR

ZRN

DSZR

ZRN

S1 S2 D1 D2

S1 S2 S3 D

S1 S2 D1 D2

S1 S2 S3 D

4.2.3  原点回归速度的设定[DSZR、ZRN指令] 

籵徹眈壽啋璃麼氪硌鍔腔紱釬杅懂扢隅埻萸隙寥厒僅﹝

扢隅毓峓狟桶垀尨﹝

筍岆郩忐「價菁厒僅≒埻萸隙寥厒僅≒郔詢厒僅」腔壽炵﹝彆扢隅腔埻萸隙寥厒僅閉徹郔詢厒僅ㄛ寀眕郔詢厒

僅堍俴﹝

→ 关于DSZR指令的动作，参考6.2节

→ 关于ZRN指令的动作，参考6.3节

指令
操作数或者

相关软元件

设定范围

指令格式16位运算

(Hz)

32位运

算(Hz)

DSZR

硌鍔

     =Y000 D8347ㄛD8346

10‵200,000↗1

場宎硉ㄩ50000

     =Y001 D8357ㄛD8356

     =Y002 D8367ㄛD8366

       =Y003↗2 D8377ㄛD8376

ZRN硌鍔
10‵

32767

10‵

200,000↗1

↗1. 帤妏蚚FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ峈100,000Hz﹝

↗2. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

注意事项  

        

•  妏蚚價掛等啋ㄗ儒极奪怀堤倰ㄘ奀ㄛ蔚埻萸隙寥厒僅扢隅峈100,000Hz眕狟﹝

價掛等啋腔儒极奪怀堤ㄛ眕閉徹100,000Hz薹腔闕喳妏蛹婥雄釬奀ㄛ頗莉汜嘟梤﹝

•  蔚埻萸隙寥厒僅扢隅腕掀侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ腔郔湮砒茼薹苤﹝

4.2.4  爬行速度的设定[DSZR、ZRN指令] 

籵徹眈壽啋璃麼氪硌鍔腔紱釬杅懂扢隅鰾俴厒僅﹝扢隅毓峓狟桶垀尨﹝

筍岆郩忐「價菁厒僅≒鰾俴厒僅≒32767Hz↗1」腔壽炵﹝

→ 关于DSZR指令的动作，参考6.2节

→ 关于ZRN指令的动作，参考6.3节

指令
操作数或者

相关软元件

设定范围

指令格式16位运算

(Hz)

32位运算

(Hz)

DSZR

硌鍔

     =Y000 D8345

10‵32767

場宎硉ㄩ1000

     =Y001 D8355

     =Y002 D8365

       =Y003↗2 D8375

ZRN硌鍔 10‵32767

↗1. 扢隅腔郔詢厒僅苤衾32767Hz奀ㄛ寀郔詢厒僅﹝

↗2. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2

DSZR

ZRN

DSZR

ZRN

S1 S2 D1 D2

S1 S2 S3 D

S1 S2 D1 D2

S1 S2 S3 D

DVIT

PLSV

DRVI

DRVA

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S1 S2 D1 D2

S D1 D2

DSZR

ZRN

DSZR

ZRN

S1 S2 D1 D2

S1 S2 S3 D

S1 S2 D1 D2

S1 S2 S3 D

DSZR

ZRN

DSZR

ZRN

S1 S2 D1 D2

S1 S2 S3 D

S1 S2 D1 D2

S1 S2 S3 D
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4. 编程前

4.2 与速度有关的设定项目

4.2.5  最高速度的设定 

郔詢厒僅扢隅峈怀堤闕喳薹﹜埻萸隙寥厒僅腔奻癹硉﹝

跪闕喳怀堤傷啋璃腔郔詢厒僅腔扢隅啋璃狟桶垀尨﹝

脉冲输出端软元件 最高速度 初始值
设定范围

基本单元的晶体管输出 高速输出特殊适配器

Y000 D8344ㄛD8343

100,000Hz
10‵100,000ㄗHzㄘ扢隅峈

9Hz眕狟奀ㄛ10Hz

10‵200,000ㄗHzㄘ扢隅峈

9Hz眕狟奀ㄛ10Hz

Y001 D8354ㄛD8353

Y002 D8364ㄛD8363

Y003↗1 D8374ㄛD8373

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

注意事项  

•  妏蚚價掛等啋ㄗ儒极奪怀堤倰ㄘ奀ㄛ蔚怀堤闕喳薹腔薹杅ㄗ橈勤硉ㄘ扢隅峈100,000Hz眕狟﹝

價掛等啋腔儒极奪怀堤ㄛ眕閉徹100,000Hz薹腔闕喳妏蛹婥雄釬奀ㄛ頗莉汜嘟梤﹝

•  蔚郔詢厒僅扢隅腕掀侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ腔郔湮砒茼薹苤﹝

4.2.6  基底速度的设定 

妏蚚跪硌鍔諷秶祭輛萇儂奀ㄛ蕉藉祭輛萇儂腔僕淥郖睿赻雄雄薹綴ㄛ扢隅價菁厒僅﹝

跪闕喳怀堤傷啋璃腔價菁厒僅腔扢隅啋璃狟桶垀尨﹝

脉冲输出端软元件 最高速度 初始值 设定范围

Y000 D8342

0Hz 郔詢厒僅腔1/10眕狟彆峈蜆硉眕奻奀ㄛ郔詢厒僅腔1/10﹝
Y001 D8352

Y002 D8362

Y003↗1 D8372

 
 ↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

4.2.7  加速时间的设定 

硌隅植價菁厒僅湛善郔詢厒僅腔樓厒奀潔﹝

怀堤闕喳杅峈郔詢厒僅眕狟奀ㄛ妗暱腔樓厒奀潔掀扢隅奀潔傻﹝

筍岆ㄛ婓褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ硌鍔笢ㄛ硐衄樓熬厒雄釬ㄗM8338=ONㄘ奀ㄛ樓厒奀潔符衄虴﹝

跪闕喳怀堤傷啋璃腔樓厒奀潔腔扢隅啋璃狟桶垀尨﹝

脉冲输出端软元件 加速时间 初始值 设定范围

Y000 D8348

100ms

50‵5,000ㄗmsㄘ

扢隅峈49ms眕狟奀ㄛ眕50ms堍俴˙扢隅峈5,001ms眕奻奀ㄛ

眕5,000ms堍俴﹝

Y001 D8358

Y002 D8368

Y003↗1 D8378

 
↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
内置定位功能

B-34

4. 编程前

4.2 与速度有关的设定项目

4.2.8  减速时间的设定 

硌隅植郔詢厒僅湛善價菁厒僅腔熬厒奀潔﹝

怀堤闕喳杅峈郔詢厒僅眕狟奀ㄛ妗暱腔熬厒奀潔掀扢隅奀潔傻﹝

筍岆ㄛ婓褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ硌鍔笢ㄛ硐衄樓熬厒雄釬ㄗM8338=ONㄘ奀ㄛ熬厒奀潔符衄虴﹝

跪闕喳怀堤傷啋璃腔熬厒奀潔腔扢隅啋璃狟桶垀尨﹝

脉冲输出端软元件 减速时间 初始值 设定范围

Y000 D8349

100ms

50‵5,000ㄗmsㄘ

扢隅峈49ms眕狟奀ㄛ眕50ms堍俴˙

扢隅峈5,001ms眕奻奀ㄛ眕5,000ms堍俴﹝

Y001 D8359

Y002 D8369

Y003↗1 D8379

 
↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝
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4.3 动作指令用标志位

4. 编程前

4.3   动作指令用标志位 

4.3.1  正转极限、反转极限 

妏蚚侜督萇儂奀ㄛ褫眕婓侜督溫湮奻扢离淏蛌癹弇麼氪毀蛌癹弇﹝

婓埻萸隙寥雄釬笢妏蚚DOG刲坰髡夔奀﹜婓埻萸隙寥眕俋腔雄釬笢淏蛌癹弇麼氪毀蛌癹弇雄釬奀﹜砑猁籵徹褫晤最

諷秶豖旌奀ㄛ扢离甜婓褫晤最諷秶奻蟀諉淏蛌癹弇1ㄗLSFㄘ睿毀蛌癹弇1ㄗLSRㄘㄛ涴謗跺癹弇茼掀侜督溫

湮腔淏蛌癹弇2麼氪毀蛌癹弇2珂雄釬﹝

蟀諉腔淏蛌癹弇1ㄗLSFㄘ睿毀蛌癹弇1ㄗLSRㄘㄛ狟垀尨迵淏蛌憤癹梓祩弇睿毀蛌憤癹梓祩弇蟀雄﹝彆淏蛌

憤癹梓祩弇麼氪毀蛌憤癹梓祩弇雄釬ㄗONㄘㄛ寀跦擂妏蚚腔硌鍔ㄛ萇儂狟桶垀尨雄釬﹝

跪闕喳怀堤傷啋璃ㄗY000﹜Y001﹜Y002﹜Y003ㄘ腔淏蛌憤癹眕摯毀蛌憤癹梓祩弇狟桶垀尨﹝

脉冲输出端软元件 正转极限标志位 反转极限标志位

对象指令和停止动作

PLSV指令

（M8338※2=OFF时）

DSZR/DVIT/ZRN/PLSV

（M8338※2=ON时）/DRVI/DRVA指令

Y000 M8343 M8344
彆唅蛌源砃腔憤癹

梓祩弇峈ONㄛ寀闕喳

怀堤蕾撈礿砦﹝

彆唅蛌源砃腔憤癹梓祩弇峈ONㄛ

寀熬厒礿砦﹝

Y001 M8353 M8354

Y002 M8363 M8364

Y003↗1 M8373 M8374

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

↗2. Ver.2.20眕奻腔唳掛盓厥M8338﹝

FX3UC褫晤最諷秶腔唳掛Ver.2.20眕狟奀ㄛPLSV硌鍔曹峈M8338=OFF奀腔雄釬ㄗ拸樓熬厒雄釬ㄘ﹝

要点  

羶衄扢离淏蛌癹弇1ㄗLSFㄘ﹜毀蛌癹弇1ㄗLSRㄘ奀ㄛ蛁砩眕狟撓萸﹝

•  呥淏蛌癹弇2麼氪毀蛌癹弇2雄釬ㄛ侜督萇儂頗赻雄礿砦ㄛ筍岆雄釬笢腔隅弇硌鍔拸楊腕眭森錶ㄛ垀眕眻善

硌鍔賦旰ㄛ珨眻雄釬ㄗ怀堤闕喳ㄘ﹝

•  湍DOG刲坰腔埻萸隙寥ㄗDSZRㄘ硌鍔腔DOG刲坰髡夔祥夔妏蚚﹝

毀蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

淏蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

LSR LSF

毀蛌 淏蛌

侜督萇儂

淏蛌癹弇1
M8343 Y000蚚淏蛌憤癹梓祩弇

毀蛌癹弇1 
M8344 Y000蚚毀蛌憤癹梓祩弇

毀蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

淏蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ
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4. 编程前

4.3 动作指令用标志位

4.3.2  脉冲输出的立即停止[脉冲输出停止指令标志位] 

婓隅弇硌鍔硒俴徹最笢ㄛ彆闕喳怀堤礿砦硌鍔梓祩弇峈ONㄛ寀怀堤笢腔闕喳蕾撈礿砦﹝

婬棒怀堤闕喳奀ㄛ婓闕喳怀堤礿砦梓祩弇峈OFF綴ㄛ蔚隅弇硌鍔植OFFㄗOFF硒俴ㄘ善ONㄗ硒俴ㄘ珨棒﹝

跪闕喳怀堤傷啋璃腔闕喳怀堤礿砦梓祩弇狟桶垀尨﹝

脉冲输出端软元件 脉冲停止指令标志位 动作

Y000 M8349
勤衾淏婓怀堤闕喳腔闕喳怀堤傷啋璃ㄛ蔚迵眈

勤茼腔闕喳礿砦硌鍔梓祩弇离ON綴ㄛ淏婓怀堤腔闕

喳蕾撈礿砦﹝

Y001 M8359

Y002 M8369

Y003↗1 M8379

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

要点  

婓峈賸旌轎峉玸奧剒猁蕾撈礿砦腔錶狟ㄛ妏蚚蜆梓祩弇﹝蚕衾萇儂蕾撈礿砦ㄛ垀眕衄囷輓扢掘腔峉玸俶﹝

婓珨啜腔STOP雄釬ㄗ熬厒礿砦ㄘ脹奀ㄛ妏蚚「硌鍔腔OFF」麼氪「淏蛌憤癹梓祩弇睿毀蛌憤癹梓祩弇」﹝筍岆PLSV硌

鍔婓拸樓熬厒雄釬ㄗM8338=OFFㄘ腔袨怓狟輛俴雄釬奀ㄛ撈妏妏蚚「硌鍔腔OFF」麼氪「淏蛌憤癹梓祩弇睿毀蛌憤癹梓祩

弇」ㄛ珩頗蕾撈礿砦﹝

4.3.3  原点回归方向的指定[DSZR、ZRN指令] 

勤妏蚚湍DOG刲坰腔埻萸隙寥ㄗDSZRㄘ硌鍔﹜埻萸隙寥ㄗZRNㄘ硌鍔ㄛ輛俴埻萸隙寥奀腔雄釬源砃↗1輛俴硌隅﹝

埻萸隙寥源砃腔硌隅源楊秪硌鍔奧祑﹝

→ 关于DSZR指令的动作，参考6.2节

→ 关于ZRN指令的动作，参考6.3节

↗1. 湍DOG刲坰腔埻萸隙寥ㄗDSZRㄘ硌鍔腔雄釬源砃峈郔場羲宎雄釬腔源砃﹝

1.带DOG搜索的原点回归（DSZR）指令
籵徹狟桶笢腔埻萸隙寥源砃硌隅梓祩弇腔ON/OFF懂硌隅埻萸隙寥源砃﹝

脉冲输出端软元件 原点回归方向指定标志位 动作

Y000 M8342 婓淏蛌源砃輛俴埻萸隙寥ㄩON婓毀蛌源砃輛俴埻萸隙寥ㄩOFF

Y001 M8352

Y002 M8362

Y003↗1 M8372

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

毀蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

淏蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

LSR LSF

毀蛌 淏蛌

侜督萇儂

毀蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

淏蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ
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4. 编程前

4.3 动作指令用标志位

2.原点回归（ZRN）指令

埻萸隙寥源砃硐衄毀蛌源砃﹝

ㄗ婓埻萸隙寥徹最笢ㄛ絞硉敵湔腔杅硉砃熬屾腔源砃雄釬﹝ㄘ

使原点回归（ZRN）指令的原点回归方向在正转方向动作的方法

猁砃淏蛌源砃硒俴埻萸隙寥奀ㄛ偌桽狟醱腔佼唗ㄛ蚚最唗勤釬峈「唅蛌源砃陓瘍」奧諉賸盄腔怀堤樟萇

ㄗYㄘ輛俴諷秶﹝

→ 关于编程时的注意事项，参考4.7节

→ 关于基本单元（晶体管输出型）使用时的注意事项，参考4.8节

→ 关于高速输出特殊适配器使用时的注意事项，参考4.9节

1ㄘ蔚Y↓↓↓ㄗ唅蛌源砃陓瘍ㄘ离弇ㄗONㄘ﹝

2ㄘ蚚REFㄗFNC50ㄘ硌鍔勤Y↓↓↓酕怀堤芃陔﹝

3ㄘ硒俴埻萸隙寥ㄗZRNㄘ硌鍔﹝

4ㄘ蚚埻萸隙寥ㄗZRNㄘ硌鍔腔硒俴賦旰梓祩弇ㄗM8029ㄘㄛ葩弇ㄗOFFㄘY↓↓↓ㄗ唅蛌源砃陓瘍ㄘ﹝

程序实例

最唗妗瞰峈Y000蚚腔唅蛌源砃陓瘍峈Y004奀腔瞰赽﹝

硌鍔怀

1ㄘ蔚闕喳怀堤傷Y000腔唅蛌源
   砃Y004离弇﹝

M8340

Y000闕喳
怀堤笢潼諷

K8Y000

Y000

Y004RST

2ㄘ芃陔Y000‵Y007﹝

3ㄘ硒俴ZRN硌鍔﹝

4ㄘ蚚硌鍔硒俴賦旰梓祩弇葩弇
   唅蛌源砃Y004﹝

Y004SET

FNC 50
REFP

FNC 156
DZRN

M8029

M11RST

M10RST

M10SET 埻萸黍堤賦旰梓祩弇

蚚硌鍔祑都賦旰梓祩弇葩弇唅蛌
源砃﹝Y004RST

M8329

M11SET 埻萸隙寥祑都賦旰﹝

S1 S2 S3
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4. 编程前

4.3 动作指令用标志位

4.3.4  清零信号输出[DSZR、ZRN指令] 

湍DOG刲坰腔埻萸隙寥ㄗDSZRㄘ硌鍔﹜埻萸隙寥ㄗZRNㄘ硌鍔撿衄涴欴腔髡夔ㄩ撈婓埻萸弇离礿砦綴ㄛ怀堤錨陓

瘍腔髡夔﹝

婓酕埻萸隙寥雄釬奀ㄛ剒猁怀堤錨陓瘍ㄛ寀蔚錨陓瘍怀堤髡夔衄虴梓祩弇扢峈ON袨怓﹝跪闕喳怀堤傷

啋璃ㄗY000﹜Y001﹜Y002﹜Y003ㄘ腔錨陓瘍怀堤髡夔衄虴梓祩弇狟桶垀尨﹝

Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶褫硌隅怀堤錨陓瘍腔啋璃﹝

→ 关于DSZR指令的动作，参考6.2节

→ 关于ZRN指令的动作，参考6.3节

1.不使用清零信号软元件指定功能时

麼氪FX3UC褫晤最諷秶腔唳掛Ver.2.20眕狟奀

脉冲输出端软元件
清零信号输出有效

标志位 的状态

清零信号软元件指定功

能有效标志位※1的状态
清零信号的软元件编号

Y000 M8341=ON M8464=OFF Y004

Y001 M8351=ON M8465=OFF Y005

Y002 M8361=ON M8466=OFF Y006

Y003↗2 M8371=ON M8467=OFF Y007

↗1. Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶符褫眕妏蚚錨陓瘍啋璃硌隅髡夔衄虴梓祩弇﹝

↗2. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

2.使用清零信号软元件指定功能时

彆錨陓瘍啋璃硌隅髡夔衄虴梓祩弇峈ONㄛ寀褫眕蚚錨陓

瘍啋璃硌隅蚚啋璃懂硌隅迵啋璃眈勤茼腔闕喳怀堤傷啋

璃腔錨陓瘍ㄗ怀堤Yㄘ﹝

脉冲输出端软元件
清零信号输出有

效标志位的状态

清零信号软元件指定功

能有效标志位的状态

清零信号的软元件编号

清零信号软元件指定用

软元件
初始值(清零信号软元件)

Y000 M8341=ON M8464=ON D8464 ㄜ

Y001 M8351=ON M8465=ON D8465 ㄜ

Y002 M8361=ON M8466=ON D8466 ㄜ

Y003↗1 M8371=ON M8467=ON D8467 ㄜ

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

→ 关于清零信号软元件的指定方法，参考下页

使用高速输出特殊适配器时  

蚚DSZR硌鍔﹜ZRN硌鍔怀堤腔錨陓瘍ㄛ場宎扢隅迵詢厒怀堤杻忷巠饜腔※源砃陓瘍/毀蛌闕喳揹

ㄗ唅蛌源砃陓瘍ㄘ§岆眈肮腔怀堤﹝垀眕昢斛蚚錨陓瘍硌隅髡夔ㄛ硌隅坳腔儒极奪怀堤腔怀堤晤瘍﹝
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4. 编程前

4.3 动作指令用标志位

清零信号软元件的指定方法  

1ㄘ眕16輛秶杅ㄗ8輛秶杅腔桶珋ㄘ倛宒ㄛ婓※錨陓瘍啋璃硌隅§蚚啋璃笢ㄛ迡硌隅峈錨陓瘍怀堤

ㄗYㄘ腔啋璃晤瘍﹝

瞰扢隅峈H0010奀ㄛ峈Y010˙扢隅峈H0008奀ㄛ峈Y008ㄛ蚕衾祥湔婓ㄛ垀眕楷汜堍呾堤渣﹝

2ㄘ勤衾硌隅賸錨陓瘍啋璃腔闕喳怀堤傷啋璃ㄛ妏眈茼腔※錨陓瘍怀堤衄虴梓祩弇§﹜※錨陓瘍啋

璃硌隅髡夔衄虴梓祩弇§离ON﹝

3ㄘ硒俴湍DOG刲坰腔埻萸隙寥ㄗDSZRㄘ硌鍔﹜麼氪埻萸隙寥ㄗZRNㄘ硌鍔﹝

指定用的程序实例

岆蔚闕喳怀堤傷Y000腔錨陓瘍硌隅峈Y010腔最唗﹝

4.3.5  近点（DOG）信号的逻辑变更[DSZR指令] 

湍DOG刲坰腔埻萸隙寥ㄗDSZRㄘ硌鍔腔輪萸ㄗDOGㄘ陓瘍ㄛ蜆陓瘍腔軀憮蚕輪萸陓瘍軀憮毀蛌梓祩弇腔ON/OFF懂硌

隅﹝輪萸ㄗDOGㄘ陓瘍蚕硌鍔腔紱釬杅     硌隅﹝

→ 关于DSZR指令的动作，参考6.2节

脉冲输出端软元件 近点信号逻辑反转标志位 设定内容

Y000 M8345

OFF奀ㄩ淏軀憮ㄗ怀峈ON奀ㄛ輪萸陓瘍峈ONㄘ

ON奀ㄩ蛹軀憮ㄗ怀峈OFF奀ㄛ輪萸陓瘍峈ONㄘ

Y001 M8355

Y002 M8365

Y003↗1 M8375

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

4.3.6  零点信号的逻辑变更[DSZR指令] 

湍DOG刲坰腔埻萸隙寥ㄗDSZRㄘ硌鍔腔錨萸陓瘍ㄛ蜆陓瘍腔軀憮蚕錨萸陓瘍軀憮毀蛌梓祩弇腔ON/OFF懂硌隅﹝錨萸

陓瘍蚕硌鍔腔紱釬杅     硌隅﹝

→ 关于DSZR指令的动作，参考6.2节

脉冲输出端软元件 零点信号逻辑反转标志位 设定内容

Y000 M8346

OFF奀ㄩ淏軀憮ㄗ怀峈ON奀ㄛ輪萸陓瘍峈ONㄘ

ON奀ㄩ蛹軀憮ㄗ怀峈OFF奀ㄛ輪萸陓瘍峈ONㄘ

Y001 M8356

Y002 M8366

Y003↗1 M8376

M8000

RUN潼諷
蔚闕喳怀堤傷Y000腔錨陓瘍硌隅峈Y010﹝

闕喳怀堤傷Y000腔錨陓瘍啋璃硌隅髡夔
衄虴梓祩弇掩离峈ON﹝

錨陓瘍怀堤衄虴梓祩弇掩离峈ON﹝

D8464H0010FNC 12
MOVP

M8464

M8341
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4. 编程前

4.3 动作指令用标志位

4.3.7  指定DVIT指令的中断输入信号 

迵闕喳怀堤傷啋璃眈勤茼腔笢剿隅弇ㄗDVITㄘ硌鍔腔笢剿怀陓瘍狟桶垀尨﹝

Ver.1.30眕奻腔FX3UC褫晤最諷秶ㄛ褫眕硌隅笢剿怀陓瘍﹝

森俋ㄛVer.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶褫眕扢隅蚚誧笢剿硌鍔啋璃﹝

→ 关于DVIT指令的动作，参考9章

脉冲输出

端软元件

中断输入信号

不使用中断输入指定功能

（M8336=OFF）、或者FX3UC可

编程控制器Ver.1.30以下

使用中断输入指定功能

（M8336=ON）

Y000 X000

Y001 X001

Y002 X002

Y003↗1 X003

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003

通过M8336指定中断输入的方法  

1ㄘ蔚M8336离ON﹝

2ㄘ婓D8336笢硌隅釬峈笢剿怀腔怀晤瘍ㄗX000‵X007ㄘ﹜麼氪硌隅蚚誧笢剿硌鍔啋璃↗1﹝

→ 关于指定用的程序实例，参考下页

设定值 设定内容

0 蔚X000硌隅峈笢剿怀陓瘍

1 蔚X001硌隅峈笢剿怀陓瘍

7 蔚X007硌隅峈笢剿怀陓瘍

8↗1 蔚蚚誧笢剿硌鍔啋璃↗1硌隅峈笢剿怀陓瘍闕喳怀堤傷啋璃

脉冲输出端软元件 用户中断指令软元件

M8460 Y000

M8461 Y001

M8462 Y002

M8463 Y003↗1

9‵E↗3 祥猁硌隅﹝

F↗3 蔚笢剿隅弇ㄗDVITㄘ硌鍔笢祥妏蚚腔闕喳怀堤傷啋璃扢隅峈F﹝

↗1. Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶褫眕扢隅﹝

婓Ver.2.20眕狟腔FX3UC褫晤最諷秶笢扢隅8奀ㄛ彆雄硌隅腔笢剿隅弇ㄗDVITㄘ硌鍔ㄛ頗楷汜堍呾堤渣ㄗ堤

渣測鎢ㄩK6763ㄘㄛ硌鍔祥雄釬﹝

↗2. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

↗3. 蔚笢剿怀陓瘍硌隅峈9‵F腔笢剿隅弇硌鍔掩雄奀ㄛ頗楷汜堍呾堤渣ㄗ堤渣測鎢ㄩK6763ㄘㄛ硌鍔祥雄釬﹝

D8336=H♀ ♀ ♀ ♀

闕喳怀堤傷Y000蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y001蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y002蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y003蚚腔笢剿怀

D8336=H♀ ♀ ♀ ♀

闕喳怀堤傷Y000蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y001蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y002蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y003蚚腔笢剿怀

～ ～

D8336=H♀ ♀ ♀ ♀

闕喳怀堤傷Y000蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y001蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y002蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y003蚚腔笢剿怀
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4. 编程前

4.3 动作指令用标志位

指定用的程序实例

狟桶垀尨ㄛ硌隅跪闕喳怀堤傷啋璃腔笢剿怀蚚最唗

脉冲输出

端软元件
中断输入信号 设定数值

 Y000 X003 3

Y001 M8461 8

Y002 祥妏蚚 F

Y003↗1 祥妏蚚 F

4.3.8  中断输入信号的逻辑变更[DVIT指令] 

籵徹笢剿陓瘍軀憮毀蛌梓祩弇腔ON/OFFㄛ懂硌隅笢剿隅弇ㄗDVITㄘ硌鍔腔笢剿怀陓瘍腔軀憮﹝

→ 关于DVIT指令的动作，参考9章

→ 关于中断输入信号的指定方法，参考4.3.7节

脉冲输出端软元件 中断信号逻辑反转标志位 内容

Y000 M8347

OFF奀ㄩ淏軀憮ㄗ怀峈ON奀ㄛ笢剿陓瘍峈ONㄘON奀ㄩ蛹軀憮ㄗ

怀峈OFF奀ㄛ笢剿陓瘍峈ONㄘ

Y001 M8357

Y002 M8367

Y003↗1 M8377

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

注意要点  

勤衾掩硌隅峈笢剿怀陓瘍腔蚚誧笢剿硌鍔啋璃ㄗM8460‵M8463ㄘㄛ祥夔硌隅軀憮﹝彆蚚誧笢剿硌鍔啋璃

曹峈ONㄛ寀笢剿陓瘍峈ON﹝

4.3.9  PLSV指令的带加减速动作 

婓Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ彆樓熬厒雄釬M8338峈ONㄛ饒繫褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ硌鍔憩

曹峈湍樓熬厒腔雄釬﹝

垀彖湍樓熬厒腔雄釬憩岆ㄩ怀堤闕喳薹腔硌鍔硉楷汜曹趙奀ㄛ偌桽樓厒奀潔﹜熬厒奀潔ㄛ樓厒麼氪熬厒善曹趙

賸腔怀堤闕喳薹杅ㄛ涴欴腔雄釬憩請釬湍樓熬厒腔雄釬﹝﹝

→ 关于PLSV指令的动作，参考10章

注意要点  

•  樓熬厒雄釬曹峈衄虴腔錶狟ㄛ婓雄褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ硌鍔ㄛ珂蔚M8338离峈ON﹝

•  彆樓熬厒雄釬衄虴ㄛ饒繫垀衄闕喳怀堤傷啋璃笢妏蚚腔褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ硌鍔腔雄釬飲曹峈湍樓熬厒﹝

祥夔渀勤藩跺闕喳怀堤傷啋璃輛俴硌隅﹝

 

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0Hz

樓厒奀潔

場宎硉ㄩ100ms

樓厒
奀潔

場宎硉ㄩ100ms

怀堤
闕喳
薹杅

郔詢厒僅
場宎硉ㄩ100,000Hz

價菁厒僅

RUN潼諷

FNC 12
MOVP

HFF83 D8336
M8000

M8336
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4. 编程前

4.4 当前值、动作监控用标志位

4.4   当前值、动作监控用标志位 

4.4.1  当前值 

褫籵徹絞硉敵湔賸賤隅弇硌鍔笢雄釬腔絞硉﹝絞硉跦擂唅蛌腔源砃酕崝熬﹝跪闕喳怀堤傷啋璃腔絞

硉敵湔ㄗ32弇ㄘ狟桶垀尨﹝

脉冲输出端软元件 当前值寄存器（32位）

Y000 D8341ㄛD8340

Y001 D8351ㄛD8350

Y002 D8361ㄛD8360

Y003↗1 D8371ㄛD8370

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

注意要点  

絞硉婓-2,147,483,648‵2,147,483,647腔毓峓囀雄釬˙筍岆彆奻祛堤麼氪狟祛堤ㄛ寀頗曹峈狟垀尨腔

錶ㄛ垀眕蛁砩﹝

· 郔湮硉奻祛堤奀ㄛ郔苤硉﹝

· 郔苤硉狟祛堤奀ㄛ郔湮硉﹝

原点回归的必要性  

彆怀堤楷汜腔淏蛌闕喳麼氪毀蛌闕喳ㄛ絞硉敵湔笢腔絞硉憩頗崝熬﹝

褫晤最諷秶腔萇埭珨筒OFFㄛ絞硉敵湔笢腔絞硉頗掩壺ㄛ秪森奻萇綴ㄛ昢斛猁蔚儂迮弇离睿絞硉敵湔

腔弇离勤袧﹝峈森ㄛ妏蚚狟蹈埻萸隙寥硌鍔麼氪ABS絞硉黍硌鍔ㄗ橈勤弇离潰堤炵苀ㄘ﹝

→ 关于DSZR指令的详细内容，参考6.2节

→ 关于ZRN指令的详细内容，参考6.3节

→ 关于ABS指令的详细内容，参考7章

指令 内容

DSZRㄗFNC150ㄘ 湍DOG刲坰腔埻萸隙寥

ZRNㄗFNC156ㄘ 埻萸隙寥ㄗ拸DOG刲坰髡夔ㄘ

ABSㄗFNC155ㄘ↗1 黍ABS絞硉

↗2. 勤衾撿掘橈勤弇离潰堤髡夔腔MR-H↓A﹜MR-J2↓A﹜MR-J2S↓A麼氪MR-J3↓A侜督溫湮ㄛ硐猁輛俴珨棒儂迮埻萸

隙寥ㄛ撈妏萇埭OFFㄛ珩夔暮蛂絞硉﹝

奻萇奀ㄛ籵徹婓褫晤最諷秶笢妏蚚ABSㄗFNC155ㄘ硌鍔ㄛ黍堤蜆絞硉ㄛ褫眕吽婬奻萇奀腔埻萸隙寥雄釬﹝



B-43

FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
内置定位功能

通
用
事
项

A

内
置
定

位
功
能

B

连
接
实

例

附录

4.4.2 关于指令的动作结束[指令执行结束/指令执行异常结束标志位] 

籵徹硌鍔硒俴賦旰梓祩弇麼氪硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇ㄛ褫眕賸賤隅弇硌鍔腔雄釬賦旰錶﹝

硌鍔硒俴賦旰梓祩弇麼氪硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇ㄛ岆渀勤藩跺硌鍔飲雄釬ㄗON麼氪OFFㄘ腔ㄛ秪森婓跪硌鍔

腔淏綴醱妏蚚﹝

→ 关于编程时的注意事项，参考4.7.4节

· 硌鍔硒俴賦旰梓祩弇ㄩ硌鍔腔硒俴淏都賦旰奀峈ON﹝

· 硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇ㄩ硌鍔腔硒俴祑都賦旰奀峈ON﹝

注意要点  

硌鍔硒俴賦旰梓祩弇麼氪硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇峈ON奀ㄛ砩庤覂硌鍔腔雄釬ㄗ闕喳怀堤雄釬脹ㄘ賦旰賸﹝筍

岆ㄛ甜祥砩庤覂侜督萇儂腔雄釬珩賦旰ㄗ礿砦ㄘ賸﹝峈賸梪挍侜督萇儂腔雄釬賦旰錶ㄛ妏蚚侜督溫湮

ㄗ雄等啋ㄘ撿衄腔隅弇賦旰陓瘍麼氪侜督袧掘疑陓瘍﹝

4.4.3 脉冲输出中监控（BUSY/READY）标志位 

籵徹闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ梓祩弇ㄛ褫眕賸賤植闕喳怀堤傷啋璃岆瘁淏婓怀堤闕喳﹝跪闕喳怀堤傷

啋璃腔闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ梓祩弇狟桶垀尨﹝

脉冲输出端软元件 脉冲输出中监控（BUSY/READY）标志位 标志位和脉冲输出的状态

Y000 M8340

闕喳怀堤笢ㄗBUSYㄘㄩON

闕喳礿砦笢ㄗREADYㄘㄩOFF

Y001 M8350

Y002 M8360

Y003↗1 M8370

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

4.4.4 定位指定驱动中标志位 

籵徹隅弇硌鍔雄笢梓祩弇ㄛ褫眕賸賤渀勤跪闕喳怀堤傷啋璃腔隅弇硌鍔岆瘁淏婓硒俴﹝峈賸旌轎渀勤眈肮闕

喳怀堤傷啋璃腔隅弇硌鍔肮奀雄釬ㄛ妏蚚誑坶﹝

脉冲输出端软元件 定位指令驱动中标志位 标志位和脉冲输出的状态

Y000 M8348 ONㄩ 勤砓怀堤傷腔隅弇硌鍔淏婓雄﹝ㄗ撈妏硌鍔腔

     硒俴眒冪賦旰ㄛ筍岆彆硌鍔掩雄笢ㄛ寀祥夔

     曹峈OFF﹝ㄘ

OFFㄩ勤砓怀堤傷腔隅弇硌鍔羶衄掩雄﹝

Y001 M8358

Y002 M8368

Y003↗1 M8378

4.4 当前值、动作监控用标志位

4. 编程前
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4. 编程前

4.5 可编程控制器侧的设定

4.5   可编程控制器侧的设定 

4.5.1  通过程序进行的通用项目的设定 

壺賸渀勤跪闕喳怀堤傷ㄗY000﹜Y001﹜Y002﹜Y003↗1ㄘ腔硌鍔腔紱釬杅眕俋ㄛ坳腔扢隅砐醴狟桶垀尨﹝

设定项目
设定软元件 指令 参考

Y000 Y001 Y002 Y003※1 DSZR ZRN ABS TBL PLSV DVIT DRVI DRVA

迵厒僅衄壽腔砐醴

郔詢厒僅↗2 D8344,

D8343

D8354,

D8353

D8364,

D8363

D8374,

D8373
♀ ♀ ㄜ ♀↗3 ♀ ♀ ♀ ♀ 4.2.5誹

價菁厒僅 D8342 D8352 D8362 D8372 ♀ ♀ ㄜ ♀↗3 ♀ ♀ ♀ ♀ 4.2.6誹

樓厒奀潔 D8348 D8358 D8368 D8378 ♀ ♀ ㄜ ♀↗3 ♀↗4 ♀ ♀ ♀ 4.2.7誹

熬厒奀潔 D8349 D8359 D8369 D8379 ♀ ♀ ㄜ ♀↗3 ♀↗4 ♀ ♀ ♀ 4.2.8誹

埻萸隙寥厒

僅↗2
D8347,

D8346

D8357,

D8356

D8367,

D8366

D8377,

D8376
♀ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ 4.2.3誹

鰾俴厒僅 D8345 D8355 D8365 D8375 ♀ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ 4.2.4誹

湍DOG刲坰腔埻萸隙寥ㄗDSZRㄘ﹜埻萸隙寥ㄗZRNㄘ硌鍔杻衄腔砐醴

埻萸隙寥源砃 M8342 M8352 M8362 M8372 ♀ ♀↗5 ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ 4.3.3誹

錨陓瘍怀堤 M8341 M8351 M8361 M8371 ♀ ♀ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ 4.3.4誹

錨陓瘍啋璃

曹載↗6
M8464

D8464

M8465

D8465

M8466

D8466

M8467

D8467
♀ ♀ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ 4.3.4誹

輪萸陓瘍腔軀憮 M8345 M8355 M8365 M8375 ♀ ♀ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ 4.3.5誹

錨萸陓瘍腔軀憮 M8346 M8356 M8366 M8376 ♀ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ 4.3.6誹

褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ硌鍔杻衄腔砐醴

樓熬厒雄釬↗4 M8338 ㄜ ㄜ ㄜ ㄜ ♀ ㄜ ㄜ ㄜ 4.3.9誹

笢剿隅弇ㄗDVITㄘ硌鍔杻衄腔砐醴

笢剿怀陓瘍

啋璃曹載↗7
M8336

D8336
ㄜ ㄜ ㄜ ♀↗3 ㄜ ♀ ㄜ ㄜ 4.3.7誹

蚚誧笢剿怀硌

鍔啋璃↗7 M8460 M8461 M8462 M8463 ㄜ ㄜ ㄜ ♀↗3 ㄜ ♀ ㄜ ㄜ 4.3.7誹

笢剿怀陓瘍

腔軀憮
M8347 M8357 M8367 M8377 ㄜ ㄜ ㄜ ♀ ㄜ ♀ ㄜ ㄜ 4.3.8誹

淏蛌憤癹﹜毀蛌憤癹﹜闕喳怀堤腔蕾撈礿砦

淏蛌憤癹 M8343 M8353 M8363 M8373 ♀ ♀ ㄜ ♀ ♀ ♀ ♀ ♀ 4.3.1誹

毀蛌憤癹 M8344 M8354 M8364 M8374 ♀ ♀ ㄜ ♀ ♀ ♀ ♀ ♀ 4.3.1誹

闕喳怀堤腔蕾撈

礿砦↗8 M8349 M8359 M8369 M8379 ♀ ♀ ㄜ ♀ ♀ ♀ ♀ ♀ 4.3.2誹

 

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

↗2. 郔詢厒僅﹜埻萸隙寥厒僅腔扢隅啋璃峈32弇﹝

↗3. 婓Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ籵徹GX DeveloperㄗVer.8.23Zㄘ腔PC統杅→隅弇扢隅懂輛俴扢

隅﹝扢隅綴ㄛ蚚統杅扢隅腔囀掩悵湔婓扢隅啋璃笢﹝

↗4. 婓Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ妏褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ硌鍔湍樓熬厒雄釬奀ㄛ剒猁扢隅﹝

祥湍樓熬厒雄釬奀ㄛ麼氪FX3UC褫晤最諷秶祥雛Ver.2.20奀ㄛ撈妏扢隅ㄛ蜆硌鍔珩祥夔妏蚚﹝

↗5. 扢隅啋璃祥夔蚚衾ZRN硌鍔﹝蚚最唗ㄛ妏唅蛌源砃睫磁埻萸隙寥源砃ㄛ植奧輛俴雄釬﹝

↗6. Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢褫眕扢隅﹝

↗7. Ver.1.30眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢褫眕扢隅﹝

筍岆ㄛ婓Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ褫眕扢隅蚚誧笢剿怀硌鍔啋璃﹝

↗8. 婓峈賸旌轎峉玸奧剒猁蕾撈礿砦腔錶狟ㄛ妏蚚﹝
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4.5 可编程控制器侧的设定

4. 编程前

设定用的程序实例  

跦擂狟桶笢腔扢隅囀ㄛ渀勤闕喳怀堤傷Y000ㄛ妏蚚湍DOG刲坰腔埻萸隙寥ㄗDSZRㄘ﹜褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ﹜

笢剿隅弇ㄗDVITㄘ硌鍔ㄛ涴笱錶狟腔扢隅蚚最唗妗瞰狟垀尨﹝

1ㄘ扢隅囀

设定项目 设定的内容
相关

软元件
设定值或者状态

迵厒僅衄壽腔砐醴

郔詢厒僅 30000Hz
D8344, D8343

ㄗ32弇ㄘ
K30000

價菁厒僅 10Hz D8342 K10

樓厒奀潔 200ms D8348 K200

熬厒奀潔 200ms D8349 K200

埻萸隙寥厒僅 5000Hz
D8347,D8346

ㄗ32弇ㄘ
K5000

鰾俴厒僅 500Hz D8345 K500

湍DOG刲坰腔埻萸隙寥ㄗDSZRㄘ﹜埻萸隙寥ㄗZRNㄘ硌鍔杻衄腔砐醴

埻萸隙寥源砃 毀蛌源砃 M8342 OFF

錨陓瘍怀堤

植Y010奻怀堤

M8341 ON

錨陓瘍啋璃曹載
M8464 ON

D8464 H0010

輪萸陓瘍腔軀憮 扢隅峈淏軀憮ㄗ怀峈ON寀輪萸陓瘍峈ONㄘ M8345 OFF

錨萸陓瘍腔軀憮 扢隅峈淏軀憮ㄗ怀峈ON寀錨萸陓瘍峈ONㄘ M8346 OFF

褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ硌鍔杻衄腔砐醴

樓熬厒雄釬
X012峈ON奀ㄛ籵徹褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ硌

鍔ㄛ輛俴褫曹厒雄釬﹝
M8338 X012峈ON奀ㄛ离ON

笢剿隅弇ㄗDVITㄘ硌鍔杻衄腔砐醴

笢剿怀陓瘍啋璃曹載
笢剿怀陓瘍扢隅峈X007勤闕喳怀堤傷Y001/

Y002/Y003祥妏蚚笢剿隅弇ㄗDVITㄘ硌鍔

M8336 ON

D8336 HFFF7

蚚誧笢剿怀硌鍔啋璃 祥妏蚚 M8460 ㄜ

笢剿怀陓瘍腔軀憮 扢隅峈蛹軀憮ㄗ怀OFF奀笢剿陓瘍峈ONㄘ M8347 ON

淏蛌憤癹﹜毀蛌憤癹﹜闕喳怀堤腔蕾撈礿砦

淏蛌憤癹 X010峈OFFㄗb揖萸峈ONㄘ奀ㄛ憤癹雄釬 M8343 X010峈OFF奀ㄛ离ON

毀蛌憤癹 X011峈OFFㄗb揖萸峈ONㄘ奀ㄛ憤癹雄釬 M8344 X011峈OFF奀ㄛ离ON

闕喳怀堤腔蕾撈礿砦 祥妏蚚 M8349 ㄜ
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4. 编程前

4.5 可编程控制器侧的设定

埻萸隙寥源砃ㄗY000蚚﹜
DSZR硌鍔ㄘ毀蛌源砃

M8342
M8000

RUN潼諷

M8002 郔詢厒僅ㄗY000蚚ㄘ
30000Hz↙[D8344ㄛD8343]場宎闕喳

價菁厒僅ㄗY000蚚ㄘ
10Hz↙D8342

樓厒奀潔ㄗY000蚚ㄘ
200ms↙D8348

熬厒奀潔ㄗY000蚚ㄘ
200ms↙D8349

埻萸隙寥厒僅ㄗY000蚚﹜DSZR
硌鍔ㄘ5000Hz↙[D8347ㄛD8346]

D8343K30000
FNC 12
DMOV

D8342K10
FNC 12

MOV

D8348K200

D8349K200

D8346K5000

D8345K500

FNC 12
DMOV

FNC 12
MOV

FNC 12
MOV

FNC 12
MOV

M8000 錨陓瘍怀堤ㄗY000蚚ㄘ
Y010RUN潼諷

D8464H0010
FNC 12
MOVP

輪萸陓瘍腔軀憮ㄗY000蚚ㄘ
淏軀憮

M8345
M8000

錨萸陓瘍腔軀憮ㄗY000蚚﹜
DSZR硌鍔ㄘ淏軀憮

M8346

樓熬厒雄釬ㄗPLSV硌鍔ㄘ
X012=ON奀雄釬

M8338
X012

M8000 笢剿怀陓瘍啋璃
ㄗY000蚚﹜DVIT硌鍔ㄘ
X007ㄗY001‵Y003祥妏蚚ㄘRUN潼諷

D8336HFFF7FNC 12
MOVP

笢剿怀陓瘍腔軀
憮蛹軀憮

M8347
M8000

RUN潼諷

淏蛌憤癹ㄗY000蚚ㄘM8343
X010

毀蛌憤癹ㄗY000蚚ㄘM8344
X011

RUN潼諷

M8464

M8341

M8336

鰾俴厒僅ㄗY000蚚﹜DSZR
硌鍔ㄘ500Hz↙D8345

2ㄘ扢隅最唗
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4.5 可编程控制器侧的设定

4. 编程前

4.5.2 高速输出特殊适配器的设定 

彆妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜ㄗFX3U-2HSY-ADPㄘㄛ寀褫眕扢隅闕喳腔怀堤倛宒岆「闕喳ㄚ源砃」遜岆「淏蛌闕

喳﹜毀蛌闕喳」﹝

1.输出形式的设定

狟桶垀尨ㄛ籵徹詢厒怀堤杻忷巠饜ㄗFX3U-2HSY-ADPㄘ腔闕喳怀堤倛宒扢隅羲壽ㄛ扢隅闕喳怀堤倛宒﹝

饜磁侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ腔硌鍔闕喳怀腔扢隅ㄛ懂扢隅闕喳怀堤倛宒﹝

→ 关于伺服放大器（驱动单元），参考使用的产品手册

输出形式设定

开关的状态
脉冲输出形式 指令脉冲的逻辑

FP·RP耜
淏蛌闕喳ㄗFPㄘ

毀蛌闕喳ㄗRPㄘ
蛹軀憮

PLS·DIR耜 闕喳ㄚ源砃 蛹軀憮

↗1. ON﹜OFF桶尨褫晤最諷秶腔怀堤袨怓﹝H﹜L桶尨疏倛腔HIGH﹜LOW﹝

壽衾褫晤最諷秶腔怀堤袨怓睿疏倛腔壽炵ㄛ統蕉狟蹈砐醴﹝

→ 参考4.6.1节 「参考：可编程控制器的输出图象及波形[MELSERVO-J3系列伺服放大器时]」

注意  

婓褫晤最諷秶STOP笢麼氪萇埭OFF笢奀ㄛ輛俴闕喳怀堤倛宒扢隅羲壽腔紱釬﹝

祥猁婓楷闕喳奀紱釬闕喳怀堤倛宒扢隅羲壽﹝

2.定位指令的旋转方向信号的设定

彆妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜ㄗFX3U-2HSY-ADPㄘㄛ寀狟桶垀尨ㄛ勤跪闕喳怀堤傷啋璃煦饜唅蛌源砃陓瘍﹝

狟桶垀尨ㄛ扢隅隅弇硌鍔腔唅蛌源砃陓瘍﹝

高速输出特殊适配器

的输出形式设定开关

的状态

信号名称 各定位指令的设定名称

输出编号

第1台 第2台

第1轴 第2轴 第1轴 第2轴

FP·RP耜 淏蛌闕喳ㄗFPㄘ 闕喳怀堤傷 Y000 Y001 Y002 Y003

毀蛌闕喳ㄗRPㄘ 源砃陓瘍 Y004 Y005 Y006 Y007

PLS·DIR耜 闕喳 闕喳怀堤傷 Y000 Y001 Y002 Y003

源砃 源砃陓瘍 Y004 Y005 Y006 Y007

3.清零信号和旋转方向信号

彆妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜ㄗFX3U-2HSY-ADPㄘㄛ饒繫DSZRㄗFNC150ㄘ﹜ZRNㄗFNC156ㄘ硌鍔笢妏蚚腔錨陓瘍睿唅蛌源

砃陓瘍ㄛ涴虳陓瘍妏蚚腔怀堤啋璃迵狟桶垀尨腔怀堤眈肮﹝

怀堤錨陓瘍奀ㄛ載蜊錨陓瘍啋璃﹝
→ 关于清零信号软元件的变更方法，参考4.3.4节

脉冲输出端软元件 清零信号的初始设定

旋转方向信号（反转脉冲/方向）

第1台 第2台

第1轴 第2轴 第1轴 第2轴

Y000 Y004 Y004 ㄜ ㄜ ㄜ

Y001 Y005 ㄜ Y005 ㄜ ㄜ

Y002 Y006 ㄜ ㄜ Y006 ㄜ

Y003 Y007 ㄜ ㄜ ㄜ Y007

淏蛌闕喳ㄗFPㄘ

毀蛌闕喳ㄗRPㄘ

L
H OFF↗1

OFF↗1

淏蛌 毀蛌

淏蛌 毀蛌

L
H

闕喳

源砃 OFF↗1ON↗1

L
H

L
H
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4. 编程前

4.6 伺服放大器（驱动单元）侧的设定

4.6   伺服放大器（驱动单元）侧的设定 

→ 关于伺服放大器（驱动单元），参考使用产品的手册

4.6.1  指令脉冲输入形式的设定 

1.可编程控制器侧的脉冲输出形式

1ㄘ價掛等啋ㄗ儒极奪怀堤ㄗ穢倰怀堤ㄘㄘ

價掛等啋ㄗ儒极奪怀堤ㄘ奀ㄛ闕喳怀堤陓瘍ㄗ闕喳怀堤傷﹜唅蛌源砃ㄘ狟芞垀尨﹝

↗1. ON﹜OFF桶尨褫晤最諷秶腔怀堤袨怓﹝H﹜L桶尨疏倛腔HIGH﹜LOW﹝

→ 关于可编程控制器的输出和波形的关系，请参考下页。

2ㄘ詢厒怀堤杻忷巠饜ㄗ扢隅※闕喳ㄚ源砃§ㄘ

詢厒怀堤杻忷巠饜腔闕喳怀堤倛宒扢隅羲壽扢隅婓※PLS·DIR§耜奀ㄛ闕喳怀堤陓瘍ㄗ闕喳怀堤傷﹜唅蛌源

砃ㄘ狟芞垀尨﹝

↗1. ON﹜OFF桶尨褫晤最諷秶腔怀堤袨怓﹝H﹜L桶尨疏倛腔HIGH﹜LOW﹝

→ 关于高速输出特殊适配器的输出和波形的关系，参考下页

3ㄘ詢厒怀堤杻忷巠饜ㄗ扢隅※淏蛌闕喳﹜毀蛌闕喳§ㄘ

詢厒怀堤杻忷巠饜腔闕喳怀堤倛宒扢隅羲壽扢隅婓※FP·RP§耜奀ㄛ闕喳怀堤陓瘍ㄗ闕喳怀堤傷[淏蛌闕喳

耜]﹜唅蛌源砃[毀蛌闕喳耜]ㄘ狟芞垀尨﹝

↗1. ON﹜OFF桶尨褫晤最諷秶腔怀堤袨怓﹝H﹜L桶尨疏倛腔HIGH﹜LOW﹝

→ 关于高速输出特殊适配器的输出和波形的关系，参考下页

闕喳怀堤傷Y000

砩腔怀堤Y↓↓↓
ㄗ硌隅唅蛌源砃ㄘ

闕喳怀堤傷Y001

砩腔怀堤Y↓↓↓
ㄗ硌隅唅蛌源砃ㄘ

ON↗1 OFF↗1

闕喳怀堤傷Y002

砩腔怀堤Y↓↓↓
ㄗ硌隅唅蛌源砃ㄘ

ON↗1 OFF↗1

淏蛌 毀蛌

淏蛌 毀蛌

淏蛌 毀蛌 淏蛌 毀蛌

淏蛌 毀蛌

淏蛌 毀蛌

ON↗1 OFF↗1

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

闕喳怀堤傷Y000

唅蛌源砃硌隅Y004

闕喳怀堤傷Y001

唅蛌源砃硌隅Y005

闕喳怀堤傷Y003

唅蛌源砃硌隅Y007

闕喳怀堤傷Y002

唅蛌源砃硌隅Y006

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

唅蛌源砃硌隅Y004
ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

ON↗1 OFF↗1 ON↗1 OFF↗1

ON↗1 OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1

ON↗1 OFF↗1

闕喳怀堤傷Y000
ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ

唅蛌源砃硌隅Y005
ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

闕喳怀堤傷Y001
ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ

唅蛌源砃硌隅Y007
ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

闕喳怀堤傷Y003
ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ

唅蛌源砃硌隅Y006
ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

闕喳怀堤傷Y002
ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ

闕喳怀堤傷Y000

砩腔怀堤Y↓↓↓
ㄗ硌隅唅蛌源砃ㄘ

闕喳怀堤傷Y001

砩腔怀堤Y↓↓↓
ㄗ硌隅唅蛌源砃ㄘ

ON↗1 OFF↗1

闕喳怀堤傷Y002

砩腔怀堤Y↓↓↓
ㄗ硌隅唅蛌源砃ㄘ

ON↗1 OFF↗1

淏蛌 毀蛌

淏蛌 毀蛌

淏蛌 毀蛌 淏蛌 毀蛌

淏蛌 毀蛌

淏蛌 毀蛌

ON↗1 OFF↗1

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

闕喳怀堤傷Y000

唅蛌源砃硌隅Y004

闕喳怀堤傷Y001

唅蛌源砃硌隅Y005

闕喳怀堤傷Y003

唅蛌源砃硌隅Y007

闕喳怀堤傷Y002

唅蛌源砃硌隅Y006

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

唅蛌源砃硌隅Y004
ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

ON↗1 OFF↗1 ON↗1 OFF↗1

ON↗1 OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1

ON↗1 OFF↗1

闕喳怀堤傷Y000
ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ

唅蛌源砃硌隅Y005
ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

闕喳怀堤傷Y001
ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ

唅蛌源砃硌隅Y007
ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

闕喳怀堤傷Y003
ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ

唅蛌源砃硌隅Y006
ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

闕喳怀堤傷Y002
ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ

闕喳怀堤傷Y000

砩腔怀堤Y↓↓↓
ㄗ硌隅唅蛌源砃ㄘ

闕喳怀堤傷Y001

砩腔怀堤Y↓↓↓
ㄗ硌隅唅蛌源砃ㄘ

ON↗1 OFF↗1

闕喳怀堤傷Y002

砩腔怀堤Y↓↓↓
ㄗ硌隅唅蛌源砃ㄘ

ON↗1 OFF↗1

淏蛌 毀蛌

淏蛌 毀蛌

淏蛌 毀蛌 淏蛌 毀蛌

淏蛌 毀蛌

淏蛌 毀蛌

ON↗1 OFF↗1

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

闕喳怀堤傷Y000

唅蛌源砃硌隅Y004

闕喳怀堤傷Y001

唅蛌源砃硌隅Y005

闕喳怀堤傷Y003

唅蛌源砃硌隅Y007

闕喳怀堤傷Y002

唅蛌源砃硌隅Y006

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

唅蛌源砃硌隅Y004
ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

L
H

ON↗1 OFF↗1 ON↗1 OFF↗1

ON↗1 OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1

OFF↗1

ON↗1 OFF↗1

闕喳怀堤傷Y000
ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ

唅蛌源砃硌隅Y005
ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

闕喳怀堤傷Y001
ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ

唅蛌源砃硌隅Y007
ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

闕喳怀堤傷Y003
ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ

唅蛌源砃硌隅Y006
ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

闕喳怀堤傷Y002
ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ
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4. 编程前

4.6 伺服放大器（驱动单元）侧的设定

統蕉ㄩ褫晤最諷秶腔怀堤芞砓睿疏倛

[MELSERVO-J3系列伺服放大器的情况时]  

1ㄘ價掛等啋ㄗ儒极奪怀堤[穢倰怀堤]ㄘ

a)褫晤最諷秶睿侜督溫湮腔蟀諉

FX3U炵蹈褫晤最諷秶ㄗ穢倰怀堤ㄘ奀ㄛ狟芞垀尨﹝

b)褫晤最諷秶腔怀堤芞砓睿怀堤疏倛

2ㄘ詢厒怀堤杻忷巠饜ㄗ扢隅※闕喳ㄚ源砃§)

a)褫晤最諷秶睿侜督溫湮腔蟀諉

b) 褫晤最諷秶腔怀堤芞砓睿怀堤疏倛

蜆怀堤疏倛岆眕詢厒怀堤杻忷巠饜耜腔SGA傷赽峈價袧腔﹝彆妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜腔SGB耜奀ㄛ眕

SGB耜峈價袧﹝

PP 10

DOCOM 46

OPC 12

NP 35

DC24V

闕喳

源砃

SD 敖

COM1

Y000

Y004

MR-J3↓A倰
侜督溫湮

FX3U-32MT/ES
ㄗ儒极奪怀堤
[穢倰怀堤]ㄘ

COM2

闕喳揹陓瘍ㄗY000ㄘ

源砃腔怀堤ㄗY004ㄘ

怀堤腔ON/OFF
芞砓
怀堤腔疏倛

怀堤腔ON/OFF
芞砓

怀堤腔疏倛

ON
OFF
High
Low

淏蛌 毀蛌

ON
OFF
High
Low

Y0/2+

FX3U-2HSY-ADP

Y0/2-

SGA

Y4/6+
Y4/6-

眈絞衾
AM26C31

SGA

闕喳

SD 敖

MR-J3↓A倰
侜督溫湮

NP 35

PP 10
PG 11

NG 36

闕喳揹陓瘍ㄗY000ㄘ
怀堤腔ON/OFF
芞砓

怀堤腔疏倛

ON
OFF
High
Low
High
Low

ON
OFF
High
Low
High
Low

怀堤腔ON/OFF
芞砓

怀堤腔疏倛

+

-

+

-

源砃

源砃腔怀堤ㄗY004ㄘ

PP 10

DOCOM 46

OPC 12

NP 35

DC24V

闕喳

源砃

SD 敖

COM1

Y000

Y004

MR-J3↓A倰
侜督溫湮

FX3U-32MT/ES
ㄗ儒极奪怀堤
[穢倰怀堤]ㄘ

COM2

闕喳揹陓瘍ㄗY000ㄘ

源砃腔怀堤ㄗY004ㄘ

怀堤腔ON/OFF
芞砓
怀堤腔疏倛

怀堤腔ON/OFF
芞砓

怀堤腔疏倛

ON
OFF
High
Low

淏蛌 毀蛌

ON
OFF
High
Low

Y0/2+

FX3U-2HSY-ADP

Y0/2-

SGA

Y4/6+
Y4/6-

眈絞衾
AM26C31

SGA

闕喳

SD 敖

MR-J3↓A倰
侜督溫湮

NP 35

PP 10
PG 11

NG 36

闕喳揹陓瘍ㄗY000ㄘ
怀堤腔ON/OFF
芞砓

怀堤腔疏倛

ON
OFF
High
Low
High
Low

ON
OFF
High
Low
High
Low

怀堤腔ON/OFF
芞砓

怀堤腔疏倛

+

-

+

-

源砃

源砃腔怀堤ㄗY004ㄘ

PP 10

DOCOM 46

OPC 12

NP 35

DC24V

闕喳

源砃

SD 敖

COM1

Y000

Y004

MR-J3↓A倰
侜督溫湮

FX3U-32MT/ES
ㄗ儒极奪怀堤
[穢倰怀堤]ㄘ

COM2

闕喳揹陓瘍ㄗY000ㄘ

源砃腔怀堤ㄗY004ㄘ

怀堤腔ON/OFF
芞砓
怀堤腔疏倛

怀堤腔ON/OFF
芞砓

怀堤腔疏倛

ON
OFF
High
Low

淏蛌 毀蛌

ON
OFF
High
Low

Y0/2+

FX3U-2HSY-ADP

Y0/2-

SGA

Y4/6+
Y4/6-

眈絞衾
AM26C31

SGA

闕喳

SD 敖

MR-J3↓A倰
侜督溫湮

NP 35

PP 10
PG 11

NG 36

闕喳揹陓瘍ㄗY000ㄘ
怀堤腔ON/OFF
芞砓

怀堤腔疏倛

ON
OFF
High
Low
High
Low

ON
OFF
High
Low
High
Low

怀堤腔ON/OFF
芞砓

怀堤腔疏倛

+

-

+

-

源砃

源砃腔怀堤ㄗY004ㄘ

PP 10

DOCOM 46

OPC 12

NP 35

DC24V

闕喳

源砃

SD 敖

COM1

Y000

Y004

MR-J3↓A倰
侜督溫湮

FX3U-32MT/ES
ㄗ儒极奪怀堤
[穢倰怀堤]ㄘ

COM2

闕喳揹陓瘍ㄗY000ㄘ

源砃腔怀堤ㄗY004ㄘ

怀堤腔ON/OFF
芞砓
怀堤腔疏倛

怀堤腔ON/OFF
芞砓

怀堤腔疏倛

ON
OFF
High
Low

淏蛌 毀蛌

ON
OFF
High
Low

Y0/2+

FX3U-2HSY-ADP

Y0/2-

SGA

Y4/6+
Y4/6-

眈絞衾
AM26C31

SGA

闕喳

SD 敖

MR-J3↓A倰
侜督溫湮

NP 35

PP 10
PG 11

NG 36

闕喳揹陓瘍ㄗY000ㄘ
怀堤腔ON/OFF
芞砓

怀堤腔疏倛

ON
OFF
High
Low
High
Low

ON
OFF
High
Low
High
Low

怀堤腔ON/OFF
芞砓

怀堤腔疏倛

+

-

+

-

源砃

源砃腔怀堤ㄗY004ㄘ
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4. 编程前

4.6 伺服放大器（驱动单元）侧的设定

3ㄘ詢厒怀堤杻忷巠饜ㄗ扢隅※淏蛌闕喳揹﹜毀蛌闕喳揹§ㄘ

a)褫晤最諷秶睿侜督溫湮腔蟀諉

b) 褫晤最諷秶腔怀堤芞砓睿怀堤疏倛

蜆怀堤疏倛岆眕詢厒怀堤杻忷巠饜耜腔SGA傷赽峈價袧腔﹝彆妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜腔SGB耜奀ㄛ眕

SGB耜峈價袧﹝

2.伺服放大器（驱动单元）的指令脉冲输入形式的设定

狟桶垀尨ㄛ妏侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ統杅笢腔闕喳揹怀倛宒迵褫晤最諷秶腔闕喳怀堤倛宒眈睫磁﹝

伺服放大器（驱动单元）

基本单元的脉冲输出形式 高速输出特殊适配器的脉冲输出形式

晶体管输出[漏型输出] 差动驱动

脉冲＋方向 脉冲＋方向 正转脉冲串、反转脉冲串

硌鍔闕喳怀倛宒 「闕喳ㄚ睫瘍」 「闕喳ㄚ睫瘍」 淏蛌闕喳揹﹜毀蛌闕喳揹

硌鍔闕喳軀憮 「蛹軀憮」 「蛹軀憮」 「蛹軀憮」

MELSERVO伺服放大器的各系列的参数设定  

系列名称 参数No.
设定值

正转脉冲串、反转脉冲串,负逻辑
脉冲串＋方向,负逻辑

MR-J3 13 0011 0010

MR-J2﹜MR-J2S 21 0011 0010

MR-C 7 011 010

MR-H 21 011↓↗1 010↓↗1

MR-J 7 ↓↓↓1↗1 ↓↓↓0↗1

↗1. ↓岆硌鍔闕喳怀倛宒眕俋腔扢隅﹝

→ 详细内容参考伺服放大器的手册

Y0/2+

FX3U-2HSY-ADP

Y0/2-

SGA

Y4/6+
Y4/6-

眈絞衾
AM26C31

SGA

淏蛌闕喳揹

毀蛌闕喳揹

SD 敖

MR-J3↓A倰
侜督溫湮

NP 35

PP 10
PG 11

NG 36

淏蛌闕喳揹ㄗY000ㄘ

毀蛌

毀蛌闕喳揹ㄗY004ㄘ

怀堤腔ON/OFF
芞砓

怀堤腔疏倛

ON
OFF
High
Low
High
Low

ON
OFF
High
Low
High
Low

怀堤腔ON/OFF
芞砓

怀堤腔疏倛

+

-

+

-

淏蛌
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4. 编程前

4.6 伺服放大器（驱动单元）侧的设定

4.6.2  电子齿轮的设定[MELSERVO系列的情况下] 

籵徹妏蚚侜督萇赽腔萇赽喘謫ㄛ褫眕扢隅藩跺闕喳腔痄雄講﹝

壽衾萇赽喘謫腔扢隅ㄛ統蕉妏蚚腔侜督萇儂眕摯侜督溫湮腔忒聊ㄛ扢隅迵蚚芴眈睫磁腔杅硉﹝

<设定例子1>

蔚藩跺闕喳腔痄雄講扢隅峈10米m奀▽妏蚚佪裝腔儂迮奀▼

机械规格

伺服放大器 MR-C系列

侜督萇儂腔塗隅唅蛌厒僅 3000r/min

佪裝腔絳最ㄗPbㄘ 10mm

熬厒掀ㄗ儂迮喘謫ㄘㄗnㄘ 1/2

侜督萇儂腔煦望薹ㄗPtㄘ 4000PLS/REV

萇赽喘謫扢隅峈CMX=8﹜CDV=1﹝

森奀ㄛ價掛等啋郔湮怀堤闕喳薹ㄗ100kHzㄘ奀腔侜督萇儂腔

唅蛌厒僅狟垀尨﹝

扢隅褫晤最諷秶耜腔郔詢厒僅ㄛ眕妏侜督萇儂腔唅蛌厒僅諷秶婓塗隅蛌厒眕狟﹝

脉冲输出端软元件 最高速度设定软元件

Y000蚚 D8344, D8343

Y001蚚 D8354, D8353

Y002蚚 D8364, D8363

Y003蚚↗1 D8374, D8373

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

侜督萇儂
Pt=4000[PLS/REV]

n

Pb=10[mm]

n=NL/NM=1/2

NL

NM

f0  ㄩ硌鍔闕喳薹[Hz]
     ㄗ羲摩萇憤源宒ㄘ
CMX ㄩ萇赽喘謫ㄗ硌鍔闕喳捷薹煦赽ㄘ
CDV ㄩ萇赽喘謫ㄗ硌鍔闕喳捷薹煦譫ㄘ
N0  ㄩ侜督萇儂唅蛌厒僅[r/min]
  0ㄩ藩跺闕喳腔痄雄講[mm]

= • 0 ×
n×Pb

Pt
1/2×10

4000CMX
CDV

= 1 0×10 -3 × =
1
8

×= 60
Pt

× f 0

=
1
8 × 60

4000
× 10 0000

= 12 000r/min > 30 00r /min•

CMX
CDV

N0

= • 0 ×
n×Pb

Pt
1/2×10

4000CMX
CDV

= 1 0×10 -3 × =
1
8

×= 60
Pt

× f 0

=
1
8 × 60

4000
× 10 0000

= 12 000r/min > 30 00r /min•

CMX
CDV

N0

ㄗ塗隅蛌厒ㄘ
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4. 编程前

4.6 伺服放大器（驱动单元）侧的设定

<设定例子2>

蔚藩跺闕喳腔痄雄講扢隅峈0.01～奀▽唅蛌怢奀▼

机械规格

伺服放大器 MR-J2S系列

侜督萇儂腔塗隅唅蛌厒僅 3000r/min

唅蛌怢 360～/ REV

熬厒掀ㄗ儂迮喘謫ㄘㄗnㄘ

ㄗ肮祭湍ㄘ
8/64

侜督萇儂腔煦望薹ㄗPtㄘ 131072PLS/REV

萇赽喘謫扢隅峈CMX=32768﹜CDV=1125﹝

森奀ㄛ價掛等啋郔湮怀堤闕喳薹ㄗ100kHzㄘ奀腔侜督萇儂腔唅蛌厒僅狟垀尨﹝

秪峈侜督萇儂腔唅蛌厒僅婓塗隅蛌厒眕狟ㄛ垀眕褫晤最諷秶耜腔郔詢厒僅祥剒猁衄癹秶﹝

4.6.3  伺服准备好信号的设定[MELSERVO MR-C系列] 

婓MELSERVO MR-C炵蹈笢ㄛ彆輛俴狟蹈扢隅ㄛ饒繫侜督溫湮腔CN1蟀諉諉諳腔3瘍渀褐憩曹峈侜督袧掘疑ㄗRDㄘ﹝

婓12梒腔瞰赽笢ㄛ剒猁扢隅狟蹈統杅﹝

系列名称 参数No. 设定值

MR-C 21 020

侜督萇儂
Pt=131072[PLS/REV]

唅蛌怢

肮祭湍:8/64

f0  ㄩ硌鍔闕喳薹[Hz]
     ㄗ羲摩萇憤源宒ㄘ
CMX ㄩ萇赽喘謫ㄗ硌鍔闕喳捷薹煦赽ㄘ
CDV ㄩ萇赽喘謫ㄗ硌鍔闕喳捷薹煦譫ㄘ
N0  ㄩ侜督萇儂唅蛌厒僅[r/min]

  0ㄩ藩跺闕喳腔痄雄講[mm]
• C M X = 3 2 7 6 8 • C DV = 1 1 2 5 •

= • 0 ×
n×360

Pt
8/64 × 360

131072CMX
CDV

= 1 × 10-2 × =
1125

32768

×N0 = 60
Pt

× f 0

=

=

× × 100000

1333. ..
. . .33 r/min< 3000r/ min

1125
32768

131072
60

CMX
CDV
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4. 编程前

4.7 编程时的注意事项

4.7   编程时的注意事项 

壽衾祥忳闕喳怀堤傷啋璃腔茞璃垀酘衵腔晤最蛁砩岈砐ㄛ勤森輛俴佽隴﹝

勤衾闕喳怀堤傷啋璃腔晤最蛁砩岈砐ㄛ壺掛誹俋遜衄ㄛ垀眕昢斛統蕉﹝

→ 关于基本单元的晶体管输出的注意事项，请参考4.8节

→ 关于高速输出特殊适配器的注意事项，请参考4.9节

4.7.1  定位指令的驱动时序 

眕狟腔隅弇硌鍔褫眕嗣棒晤最ㄛ筍岆郩桽眕狟腔蛁砩岈砐扢數硌鍔腔雄奀唗﹝

内容
使用的指令

DSZR DVIT TBL ABS ZRN PLSV DRVI DRVA

妏

蚚

腔

硌

鍔

DSZRㄗFNC150ㄘ 湍DOG刲坰髡夔腔埻萸隙寥 ♀ ♀ ♀ → ♀ ♀ ♀ ♀

DVITㄗFNC151ㄘ 笢剿隅弇ㄗ笢剿隅酗輛跤ㄘ ♀ ♀ ♀ → ♀ ♀ ♀ ♀

TBLㄗFNC152ㄘ 籵徹桶跡扢隅源宒輛俴隅弇 ♀ ♀ ♀ → ♀ ♀ ♀ ♀

ABSㄗFNC155ㄘ 植侜督溫湮↗1黍ABS絞硉 → → → → → → → →

ZRNㄗFNC156ㄘ 埻萸隙寥ㄗ拸DOG刲坰髡夔ㄘ ♀ ♀ ♀ → ♀ ♀ ♀ ♀

PLSVㄗFNC157ㄘ 褫曹厒闕喳怀堤 ♀ ♀ ♀ → ♀ ♀ ♀ ♀

DRVIㄗFNC158ㄘ 眈勤隅弇 ♀ ♀ ♀ → ♀ ♀ ♀ ♀

DRVAㄗFNC159ㄘ 橈勤隅弇 ♀ ♀ ♀ → ♀ ♀ ♀ ♀

♀ㄩ祥夔勤淏婓楷堤闕喳腔闕喳怀堤傷啋璃雄硌鍔﹝

統蕉狟蹈蛁砩岈砐﹝ 

→ㄩ婓橈勤弇离潰堤炵苀笢ㄛ婓奻萇奀侜督峈ON奀雄ABSㄗFNC155ㄘ硌鍔﹝

蜆硌鍔ㄛ硐婓硌鍔硒俴綴ㄛ植侜督溫湮↗1黍珨棒絞硉.

蜆硌鍔OFF腔趕ㄛ侜督溫湮↗1寀侜督OFF﹝

↗1. 勤衾MELSERVO-J3, -J2(S), -H炵蹈腔橈勤弇离潰堤炵苀ㄛ祥夔妏蚚ABSㄗFNC155ㄘ硌鍔﹝

注意事项  

闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON奀ㄛ妏蚚肮珨闕喳怀堤傷啋璃腔隅弇硌鍔ㄗABS硌鍔壺俋ㄘ麼氪闕喳怀堤硌

鍔ㄗPLSR/PLSYㄘ祥夔掩硒俴﹝

森俋ㄛ撈妏硌鍔雄揖萸峈OFFㄛ婓闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON潔ㄛ珩祥猁硒俴硌隅賸肮珨怀堤晤瘍

腔隅弇硌鍔ㄗ婦嬤PLSR/PLSYㄘ﹝

雄奀ㄛ婓闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈OFF綴ㄛ冪徹1跺禸鏡笚眕奻綴婬棒硒俴硌鍔﹝

→ 关于程序实例，参考12章

脉冲输出端软元件 脉冲输出中监控

Y000 M8340

Y001 M8350

Y002 M8360

Y003↗1 M8370

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝
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4.7 编程时的注意事项

4. 编程前

与PLSY（FNC57）、PLSR（FNC59）指令的合用  

撿衄迵奻扴腔隅弇硌鍔珨欴ㄛ釬峈闕喳怀堤硌鍔腔FNCㄗPLSYㄘ眕摯FNC59ㄗPLSRㄘ﹝

·旌轎渀勤肮珨怀堤晤瘍髦蚚隅弇硌鍔ㄗFNC150‵FNC159ㄘ睿闕喳怀堤硌鍔ㄗFNC57﹜FNC59ㄘ﹝

·蚕衾奪燴PLSY硌鍔睿PLSR硌鍔怀堤闕喳杅腔敵湔ㄗ狟桶ㄘㄛ雄釬葩娸ㄛ秪森膘祜狟垀尨ㄛ蚚隅弇硌鍔測杸﹝

→ 关于相关软元件，参考4.1节～4.4节

脉冲输出端软元件
当前值寄存器

FNC150～FNC159指令用 FNC57、FNC59指令用

Y000 D8341, D8340 D8141, D8140

Y001 D8351, D8350 D8143, D8142

Y002 D8361, D8360 ㄜ

Y003↗1 D8371, D8370 ㄜ

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

·彆剒猁髦磁妏蚚隅弇硌鍔ㄗFNC150‵FNC159ㄘ睿闕喳怀堤硌鍔ㄗFNC57﹜FNC59ㄘ奀ㄛ煦梗蚚狟醱腔隅弇硌

鍔測杸﹝

ㄜ FNC57ㄗPLSYㄘ﹜FNC59ㄗPLSRㄘ﹜FNC158ㄗDRVIㄘ



B-55

FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
内置定位功能

通
用
事
项

A

内
置
定

位
功
能

B

连
接
实

例

附录

4. 编程前

4.7 编程时的注意事项

4.7.2  停止指令 

婓珨啜腔STOP雄釬ㄗ熬厒礿砦ㄘ笢ㄛ妏蚚「硌鍔腔OFF」麼氪「淏蛌憤癹梓祩弇睿毀蛌憤癹梓祩弇﹝」

婓峈賸旌轎峉玸奧猁蕾撈礿砦腔部磁ㄛ妏蚚闕喳怀堤礿砦梓祩弇﹝

筍岆ㄛ彆婓隅弇硌鍔腔硒俴徹最笢蔚闕喳怀堤礿砦梓祩弇离ONㄛ饒繫闕喳怀堤蕾撈礿砦﹝秪森衄萇儂蕾撈礿

砦﹜扢掘囷輓腔峉玸ㄛ蛁砩﹝

脉冲输出端软元件 脉冲停止指令 动作

Y000 M8349
彆渀勤淏婓怀堤闕喳腔闕喳怀堤傷啋

璃ㄛ蔚迵勤茼腔闕喳礿砦硌鍔梓祩弇离

ONㄛ饒繫蕾撈礿砦淏婓怀堤腔闕喳﹝

Y001 M8359

Y002 M8369

Y003↗1 M8379

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝ 

4.7.3  回差修正 

囀离隅弇髡夔祥夔党淏儂迮炵苀腔隙船ㄗ諾炩﹜侂雄潔炩ㄘ﹝彆剒猁党淏ㄛ饒繫婓痄雄源砃毀蛌奀ㄛ啎珂蕉藉隙船

窒煦ㄛ植奧扢隅怀堤闕喳杅﹝

唅蛌怢

輛跤佪裝

隙船
ㄗ諾炩﹜侂雄潔炩ㄘ
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4.7.4  定位指令的之行结束标志位和定位结束 

硌鍔硒俴賦旰梓祩弇M8029麼氪硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇M8329峈ON奀ㄛ桶尨硌鍔腔雄釬ㄗ闕喳怀堤雄釬脹ㄘ賦旰﹝

筍岆ㄛ甜祥桶尨侜督萇儂腔雄釬賦旰ㄗ礿砦ㄘ﹝峈賸梪挍侜督萇儂腔雄釬賦旰錶ㄛ妏蚚侜督溫湮ㄗ雄

等啋ㄘ垀湍腔隅弇賦旰陓瘍﹜麼氪侜督袧掘疑陓瘍﹝

→ 关于指令执行结束或者指令执行异常结束标志位，参考4.4.2节

指令执行结束标志位和指令执行异常结束标志位的编程方法 

1ㄘ彆晤迡嗣跺隅弇硌鍔ㄛ饒繫硌鍔硒俴賦旰梓祩弇M8029﹜硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇M8329呴跪跺硌鍔奧ON/OFF曹

趙﹝秪森彆蔚硌鍔硒俴賦旰梓祩弇M8029﹜硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇M8329颯軞傖珨跺晤迡腔趕ㄛ拸楊瓚剿岆

秪峈闡沭硌鍔腔硒俴囀奧ON/OFFㄛ肮奀珩祥夔淏都鳳迵跪跺硌鍔眈勤茼腔梓祩弇﹝

→ 在定位指令的正下方以外的地方使用时，参考下页。

4.7 编程时的注意事项

4. 编程前

輓腔瞰赽

RST M0

FNC 22
MUL

D0 K10 D20

M8000

X10 Y10 D0

～

FNC 72
DSW

K1

X000

M0SET

M0

K1000 Y002 Y006FNC157
DPLSV

M8029

M8029

M1
K1000 Y001 Y005FNC157

DPLSV

DPLSVㄗ奻耜ㄘ硌鍔蚚最唗

DSW硌鍔蚚最唗

DPLSV硌鍔ㄗ奻耜ㄘ

DPLSV硌鍔ㄗ狟耜ㄘ

～

M0
FNC158
DDRVI

K100000 K50000 Y000 Y004

M0
M8029

硌鍔硒俴
賦旰

硌鍔硒俴
賦旰

硌鍔硒俴
賦旰

硌鍔硒俴
賦旰

M1
FNC159
DDRVA

K10000 K30000 Y001

RST M1
M8029

M8329

～
疑腔瞰赽

硌鍔硒俴
祑都賦旰

硌鍔硒俴
祑都賦旰

M0

Y005

RST

RST

M8329
M1RST

M8029釬峈DRVI

硌鍔腔硌鍔硒俴

賦旰梓祩弇雄釬

M8029釬峈DRVA

硌鍔腔硌鍔硒俴

賦旰梓祩弇雄釬

M8029釬峈DPLSV
硌鍔ㄗ狟耜ㄘ腔
硌鍔硒俴賦旰梓

祩弇雄釬

M8029釬峈DSW硌
鍔腔硌鍔硒俴賦
旰梓祩弇雄釬

M8029釬峈DPLSV
硌鍔ㄗ奻耜ㄘ腔
硌鍔硒俴賦旰梓

祩弇雄釬
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4. 编程前

4.7 编程时的注意事项

2ㄘ婓隅弇硌鍔腔淏狟源眕俋腔華源妏蚚腔源楊賡庄

彆晤迡嗣跺隅弇硌鍔ㄛ饒繫硌鍔硒俴賦旰梓祩弇M8029﹜硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇M8329呴跪跺硌鍔奧

ON/OFF曹趙﹝

秪森ㄛ彆砑猁婓跪跺隅弇硌鍔腔淏狟源眕俋腔華源妏蚚腔趕ㄛ珂婓硌鍔腔淏狟源ㄛ蚚硌鍔硒俴賦旰

梓祩弇﹜硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇蔚坳腔弇啋璃离峈ON/OFFㄛ綴蔚蜆揖萸釬峈硌鍔揖萸妏蚚﹝

～

M8000
FNC 72
DSW

X10 Y10 D0 K1

FNC 22
MUL

D0 K10 D20

M8029

硌鍔硒俴
賦旰

硌鍔硒俴
賦旰

��

M0
FNC158
DDRVI

K10000 K10000 Y000

M8029

����
��

M100

M200

M100

～

釬峈DSW硌鍔腔
賦旰梓祩弇雄釬

RST M0

M200

釬峈DDRVI硌鍔腔
賦旰梓祩弇雄釬

Y030

Y004

DSW硌鍔腔硌鍔

硒俴賦旰梓祩弇

M8029曹峈M100

DDRVI硌鍔腔硌鍔

硒俴賦旰梓祩弇

M8029曹峈M200
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4.7 编程时的注意事项

4. 编程前

4.7.5  运算出错标志位 

彆FX3U·FX3UC褫晤最諷秶腔茼蚚硌鍔ㄗ漪隅弇硌鍔ㄘ腔凳傖麼氪勤砓啋璃腔晤瘍毓峓脹衄渣昫奀ㄛ婓堍呾硒

俴徹最笢頗楷汜渣昫ㄛ森奀眕狟腔梓祩弇雄釬ㄛ肮奀悵湔堤渣陓洘﹝

1.运算出错

出错标志位 保存出错代码的软元件 保存发生出错的步的软元件（32位）

M8067 D8067 D8315, D8314

·彆楷汜堍呾堤渣ㄛM8067掩离弇ㄛD8067笢悵湔堍呾堤渣測鎢晤瘍ㄛD8315, D8314ㄗ32弇ㄘ笢悵湔楷汜堤渣腔祭

瘍↗1﹝
↗1. 楷汜堤渣腔祭瘍善32767祭峈砦奀ㄛ婓D8069ㄗ16弇ㄘ笢珩褫眕楷汜堤渣腔祭﹝

·婓坳祭楷汜陔腔堤渣奀ㄛ蜆硌鍔腔堤渣測鎢眕摯祭瘍掩甡棒載陔﹝ㄗ堤渣賤壺奀ㄛ曹峈OFF.ㄘ

·褫晤最諷秶植STOP→RUN奀ㄛ堤渣珨侘潔掩壺ㄛ筍岆彆堤渣帤掩賤壺ㄛ饒繫頗婬棒峈ON﹝

2.运算出错锁存

出错标志位 保存出错代码的软元件 保存发生出错的步的软元件（32位）

M8068 ㄜ D8313, D8312

·彆楷汜堍呾堤渣ㄛM8068掩离弇ㄛD8313, D8312ㄗ32弇ㄘ笢悵湔楷汜堤渣腔祭瘍↗1﹝
↗1. 楷汜堍呾堤渣腔祭瘍善32767祭峈砦奀ㄛ婓D8068ㄗ16弇ㄘ笢珩褫眕楷汜堤渣腔祭﹝

· 撈妏坳硌鍔楷汜陔腔堤渣ㄛ囀珩祥掩載陔﹝婓秶葩弇麼氪萇埭OFFㄛ雄釬珨眻掩悵厥﹝

4.7.6  RUN中写入 

隅弇硌鍔ㄗFNC150‵151ㄛ156‵159ㄘ淏婓硒俴奀ㄛ旌轎狟蹈腔RUN笢迡﹝

彆婓闕喳怀堤徹最笢ㄛ勤婦漪狟蹈硌鍔腔隙繚輸輛俴賸RUN笢迡ㄛ饒繫頗輛俴狟垀尨腔雄釬ㄛ蛁砩﹝

对象指令 对动作中的指令执行RUN中写入时的动作

DSZRㄗFNC150ㄘ
闕喳怀堤熬厒礿砦﹝

DVITㄗFNC151ㄘ

TBLㄗFNC152ㄘ 祥夔RUN笢迡﹝

ZRNㄗFNC156ㄘ 闕喳怀堤熬厒礿砦﹝

PLSVㄗFNC157ㄘ
湍樓熬厒腔雄釬奀↗1 闕喳怀堤熬厒礿砦﹝

拸樓熬厒腔雄釬奀 闕喳怀堤蕾撈礿砦﹝

DRVIㄗFNC158ㄘ
闕喳怀堤熬厒礿砦﹝

DRVAㄗFNC159ㄘ

↗1. 唳掛Ver.2.20眕奻腔莉盓厥﹝

唳掛Ver.2.20眕狟腔FX3UC褫晤最諷秶硐夔輛俴拸樓熬厒腔雄釬﹝
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4. 编程前

4.8 基本单元（晶体管输出）使用时的注意事项

4.8   基本单元（晶体管输出）使用时的注意事项 

1.脉冲输出端软元件

妏蚚價掛等啋腔儒极奪怀堤Y000﹜Y001﹜Y002釬峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

祥猁婓隅弇硌鍔笢妏蚚價掛等啋腔怀堤Y003﹝

彆婓隅弇硌鍔笢妏蚚價掛等啋腔儒极奪怀堤Y003ㄛ頗妏褫晤最諷秶嘟梤﹝

2.脉冲的输出形式

懂赻價掛等啋儒极奪怀堤腔闕喳怀堤倛宒ㄛ眕摯侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ硌鍔闕喳怀腔扢隅ㄛ妏謗氪眈饜﹝

彆闕喳怀堤倛宒祥饜ㄛ寀侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ祥夔硒俴洷咡腔雄釬﹝

→ 关于伺服放大器（驱动单元），参考使用的产品手册

→ 关于基本单元的脉冲输出形式，参考4.6.1节

3.输出脉冲频率（包括原点回归速度）

彆價掛等啋腔儒极奪怀堤蚚閉徹100,000Hz薹腔闕喳妏蛹婥雄釬腔趕ㄛ褫晤最諷秶衄褫夔嘟梤﹝

森俋ㄛ蔚怀堤闕喳薹﹜埻萸隙寥厒僅ㄛ扢隅婓侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ腔郔湮砒茼薹眳狟﹝

4.负载电流

渀勤價掛等啋ㄗ儒极奪怀堤倰ㄘ腔怀堤Y000﹜Y001﹜Y002妏蚚迵隅弇眈壽腔硌鍔奀ㄛ蔚羲摩萇憤儒极奪怀堤腔

蛹婥萇霜覃誹婓10‵100mAㄗDC5‵24Vㄘ﹝

项目 内容

妏蚚萇揤毓峓 DC5‵24V

妏蚚萇霜毓峓 10‵100Ma

怀堤闕喳薹 100kHz眕狟

4.9   高速输出特殊适配器（FX3U-2HSY-ADP）使用时的注意事项 

1.使用的输出端子

彆蟀諉賸詢厒怀堤杻忷巠饜ㄛ寀狟桶垀尨ㄛ煦饜跤坳迵價掛等啋眈肮腔怀堤晤瘍﹝

怀堤傷赽硐夔妏蚚笢腔砩珨源ㄛ祥猁婓祥妏蚚腔怀堤傷赽奻諉盄﹝

詢厒怀堤杻忷巠饜睿價掛等啋腔怀堤ㄛ狟垀尨雄釬﹝

输出编号的分配

高速输出特殊适配器的输出形式设

定开关的状态
信号名称

各定位指令的

设定名称

输出编号

第1台 第2台

第1轴 第2轴 第3轴 第4轴

FP·RP耜 淏蛌闕喳揹ㄗFPㄘ 闕喳怀堤傷 Y000 Y001 Y002 Y003

毀蛌闕喳揹ㄗRPㄘ 唅蛌源砃陓瘍 Y004 Y005 Y006 Y007

PLS·DIR耜 闕喳 闕喳怀堤傷 Y000 Y001 Y002 Y003

源砃 唅蛌源砃陓瘍 Y004 Y005 Y006 Y007

输出的动作

输出的动作

输出高速脉冲串的指令 其它指令

樟萇怀堤倰腔價掛等啋
硌鍔雄釬奀ㄛ眈茼腔怀堤曹峈ON袨怓﹝

ㄗLED珩峈ON袨怓ㄘ
雄釬

儒极奪怀堤倰腔FX3U炵蹈價掛等啋 雄釬﹝↗1 雄釬

詢厒怀堤杻忷巠饜 雄釬 雄釬

·迵詢厒怀堤杻忷巠饜笢妏蚚ㄗ諉盄ㄘ腔怀堤晤瘍眈勤茼腔價掛等啋腔怀堤傷赽ㄛ祥猁妏蚚ㄗ諉盄ㄘ﹝

·迵價掛等啋笢妏蚚ㄗ諉盄ㄘ腔怀堤晤瘍眈勤茼腔詢厒怀堤杻忷巠饜腔怀堤傷赽ㄛ祥猁妏蚚ㄗ諉盄ㄘ﹝

↗1. 價掛等啋儒极奪怀堤腔怀堤薹郔湮峈100KHz﹝眕閉徹100KHz薹腔闕喳妏蛹婥雄釬奀ㄛ頗莉汜嘟梤﹝
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 4.9 高速输出特殊适配器（FX3U-2HSY-ADP）使用时的注意事项

4. 编程前

2.定位指令的旋转方向信号

妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜ㄗFX3U-2HSY-ADPㄘ奀ㄛ渀勤跪闕喳怀堤傷啋璃ㄛ狟桶垀尨煦饜唅蛌源砃陓瘍﹝婓隅

弇硌鍔脹笢ㄛ祥猁參坳腔怀堤扢隅峈唅蛌源砃陓瘍﹝

→ 详细内容，参考4.5.2节

闕喳怀堤傷啋璃

唅蛌源砃陓瘍ㄗ毀蛌闕喳/源砃ㄘ

錨陓瘍腔場宎扢隅菴1怢 菴2怢

菴1粣 菴2粣 菴1粣 菴2粣

Y000 Y004 ㄜ ㄜ ㄜ Y004

Y001 ㄜ Y005 ㄜ ㄜ Y005

Y002 ㄜ ㄜ Y006 ㄜ Y006

Y003 ㄜ ㄜ ㄜ Y007 Y007

3.清零信号和旋转方向信号

彆妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜ㄗFX3U-2HSY-ADPㄘㄛ饒繫奻桶垀尨ㄛDSZRㄗFNC150ㄘ﹜ZRNㄗFNC156ㄘ硌鍔笢妏蚚

腔錨陓瘍睿唅蛌源砃陓瘍ㄛ謗氪妏蚚腔怀堤啋璃峈肮珨怀堤﹝

怀堤錨陓瘍奀ㄛ載蜊錨陓瘍啋璃﹝

→ 关于清零信号软元件的变更方法，参考4.3.4节

4.高速输出特殊适配器的输出形式

詢厒怀堤杻忷巠饜ㄗFX3U-2HSY-ADPㄘ腔闕喳怀堤倛宒ㄛ眕摯侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ硌鍔闕喳怀腔扢隅ㄛ

妏謗氪眈饜﹝

彆闕喳怀堤倛宒祥饜ㄛ寀侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ祥夔硒俴洷咡腔雄釬﹝

→ 关于伺服放大器（驱动单元），参考使用的产品手册

→ 关于基本单元的脉冲输出形式，参考4.6.1节

5.输出脉冲频率（包括原点回归速度）

怀堤闕喳薹﹜埻萸隙寥厒僅ㄛ扢隅婓侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ腔郔湮砒茼薹眳狟﹝
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4. 编程前

4.10 应用指令的表现和执行形式

4.10  应用指令的表现和执行形式 

指令和操作数
- 蜆褫晤最諷秶腔茼蚚硌鍔掩煦饜賸髡夔瘍FNC00‵FNC↓↓↓ㄛ甜跤跪硌鍔董軑賸桶尨囀腔睫瘍

ㄗ翑暮睫ㄘ﹝

- 瞰FNC13掩董軑賸備峈SMOVㄗ弇痄雄ㄘ腔睫瘍﹝

- 茼蚚硌鍔笢ㄛ衄硐衄硌鍔窒煦撈夔俇傖髡夔腔硌鍔ㄛ筍岆載嗣腔岆婓硌鍔綴醱蟀諉紱釬杅腔郪磁凳傖硌鍔怀

    ㄩ囀祥呴硌鍔腔硒俴奧楷汜曹趙腔紱釬杅ㄛ掩備峈埭紱釬杅ㄛ眕森暮瘍桶尨﹝

褫妏蚚曹硊敵湔党庉啋璃腔晤瘍奀ㄛ氝樓「·」梓暮ㄛ眕 桶尨ㄛ衄嗣跺埭紱釬杅奀ㄛ蚚

﹜ 脹桶尨

    ㄩ囀呴硌鍔腔硒俴奧楷汜曹趙腔紱釬杅ㄛ掩備峈醴梓紱釬杅ㄛ眕森暮瘍桶尨﹝

肮欴腔ㄛ衄嗣跺褫妏蚚曹硊敵湔党庉腔埭紱釬杅奀ㄛ蚚 ﹜ 脹桶尨m, nㄩ暫祥睫磁埭紱釬

杅珩祥睫磁醴梓紱釬杅腔紱釬杅蚚m麼氪n桶尨﹝

肮欴腔ㄛ衄嗣跺褫妏蚚曹硊敵湔党庉腔紱釬杅奀ㄛ蚚m1· ﹜m2· ﹜n1· ﹜n2·脹桶尨

- 茼蚚硌鍔腔硌鍔窒煦腔最唗祭珨啜岆1祭ㄛ筍岆跦擂岆16弇硌鍔遜岆32弇硌鍔ㄛ跪紱釬杅梩蚚2麼氪4祭﹝

操作数的对象软元件
- 褫妏蚚X﹜Y﹜M﹜S脹弇啋璃﹝

- 褫眕郪磁涴虳弇啋璃ㄛ眕KnX﹜KnY﹜KnM﹜KnS腔桶珋倛宒ㄛ釬峈杅硉杅擂揭燴

→ 参考编程手册

- 褫揭燴杅擂敵湔D麼氪隅奀T﹜數杅C腔絞硉敵湔﹝

- 杅擂敵湔D峈16弇˙揭燴32弇杅擂奀ㄛ寀蔚蟀哿腔2跺杅擂敵湔郪磁懂﹝

瞰ㄛ硌隅杅擂敵湔D0釬峈32弇硌鍔腔紱釬杅奀ㄛ曹峈揭燴ㄗD1, D0ㄘ腔32弇杅擂﹝ㄗD1峈詢16弇﹜D0峈

腴16弇ㄘ

T﹜C腔絞硉敵湔珩掩釬峈珨啜腔杅擂敵湔妏蚚奀ㄛ粒蚚肮欴腔揭燴源楊﹝筍岆C200‵C255腔32弇數杅

1跺撈褫揭燴32弇杅擂ㄛ祥夔掩硌隅峈16弇硌鍔腔紱釬杅﹝

 

硌鍔怀
FNC158
DRVI

D1 D2S1 S2
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指令形式和执行形式
跦擂揭燴腔杅硉湮苤ㄛ茼蚚硌鍔褫煦峈「16弇硌鍔」睿「32弇硌鍔」﹝森俋跦擂跪赻腔硒俴倛宒ㄛ蜆硌鍔撿衄「蟀

哿硒俴倰」睿「闕喳硒俴倰」腔杻俶﹝

跦擂茼蚚硌鍔腔祥肮ㄛ衄垀衄涴虳郪磁飲撿掘腔硌鍔ㄛ珩衄祥撿掘腔硌鍔﹝

1.16位/32位指令

-  婓揭燴杅硉腔茼蚚硌鍔笢ㄛ跦擂杅硉杅擂腔弇酗ㄛ衄16弇睿32弇腔錶﹝

      

        蔚D10腔囀換冞善D12腔硌鍔﹝

        蔚ㄗD21, D20ㄘ腔囀換冞善ㄗD23, D22ㄘ腔硌鍔﹝

-  32弇硌鍔奀岆DMOVㄛ蚚樓[D]懂桶尨﹝

-  硌隅腔啋璃褫眕妏蚚杅麼氪髒杅ㄛ甜迵蟀哿腔晤瘍湮珨瘍腔啋璃郪磁妏蚚﹝ㄗT﹜C﹜D脹趼啋璃奀ㄘ

-  峈賸旌轎髦觴ㄛ32弇硌鍔腔紱釬杅笢硌隅腔腴弇耜啋璃ㄛ膘祜妏蚚髒杅晤瘍﹝

-  32弇數杅ㄗC200‵255ㄘㄛ蜆啋璃1跺憩岆32弇ㄛ祥夔釬峈16弇硌鍔腔紱釬杅妏蚚﹝

2.脉冲执行/连续执行指令

脉冲执行型

衵芞腔錶狟ㄛ硐婓X000植OFF→ON曹趙奀ㄛ硒俴1棒硌鍔ㄛ

森俋飲祥硒俴﹝

秪森婓祥剒猁珨眻硒俴腔錶狟ㄛ膘祜妏蚚闕喳硒俴倰硌鍔﹝

P腔暮瘍桶尨闕喳硒俴倰硌鍔﹝

DMOVP珩岆肮欴腔錶﹝

连续执行型

衵芞峈蟀哿硒俴倰硌鍔ㄛ婓X001峈ON奀ㄛ藩跺禸鏡笚飲硒俴﹝

衄FNC24ㄗINCㄘ﹜FNC25ㄗDECㄘ脹涴欴腔硌鍔ㄛ妏蚚蟀哿硒俴倰硌鍔腔趕ㄛ藩跺禸鏡笚醴梓紱釬杅腔囀飲頗

楷汜曹趙﹝

砓涴欴妏蚚蟀哿硒俴倰硌鍔奀ㄛ剒猁竘蛁砩腔硌鍔ㄛ壽衾涴欴腔硌鍔ㄛ偌桽狟芞垀尨ㄛ婓茼蚚硌鍔佽隴腔梓枙

窒煦ㄛ蚚 暮瘍樓眕梗﹝

睡珨笱錶狟ㄛ雄怀X000麼氪X001峈OFF奀ㄛ硌鍔飲祥硒俴﹝壺賸杻梗佽隴腔硌鍔眕俋ㄛ醴梓紱釬杅祥曹趙﹝

 

4.10 应用指令的表现和执行形式

4. 编程前

硌鍔1
FNC 12
MOV

D10 D12

硌鍔2
FNC 12
DMOV

D20 D22

X000
FNC 12
MOVP

D10 D12

X001
FNC 12
MOV

D10 D12

P
FNC 12
MOV

晤瘍

硌鍔靡備D

硌鍔1
FNC 12
MOV

D10 D12

硌鍔2
FNC 12
DMOV

D20 D22

X000
FNC 12
MOVP

D10 D12

X001
FNC 12
MOV

D10 D12

P
FNC 12
MOV

晤瘍

硌鍔靡備D

硌鍔1
FNC 12
MOV

D10 D12

硌鍔2
FNC 12
DMOV

D20 D22

X000
FNC 12
MOVP

D10 D12

X001
FNC 12
MOV

D10 D12

P
FNC 12
MOV

晤瘍

硌鍔靡備D

硌鍔1
FNC 12
MOV

D10 D12

硌鍔2
FNC 12
DMOV

D20 D22

X000
FNC 12
MOVP

D10 D12

X001
FNC 12
MOV

D10 D12

P
FNC 12
MOV

晤瘍

硌鍔靡備D
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硌鍔1
FNC 12
MOV

D10 D12

硌鍔2
FNC 12
DMOV

D20 D22

X000
FNC 12
MOVP

D10 D12

X001
FNC 12
MOV

D10 D12

P
FNC 12
MOV

晤瘍

硌鍔靡備D

5. 运行测试

设计时的注意事项 危险 
• 峈賸悵痐撈妏堤珋俋窒萇埭祑都麼氪褫晤最諷秶嘟梤ㄛ淕跺炵苀珩夔假堍俴ㄛ婓俋窒扢數假隙繚﹝

瘁寀衄褫夔秪昫雄釬﹜昫怀堤竘岈嘟﹝

1) 昢斛婓褫晤最諷秶腔俋窒凳膘祑都礿砦隙繚﹜悵誘隙繚﹜淏毀蛌脹眈毀雄釬腔誑坶隙繚﹜隅弇奻狟癹

脹滅砦儂迮囷腔誑坶隙繚脹﹝

2) 褫晤最諷秶CPU籵徹赻淖剿髡夔潰聆堤艘藷僩隅奀堤渣脹奀ㄛ垀衄怀堤剿羲﹝鍚俋ㄛ楷汜褫晤最諷秶

CPU拸楊潰聆堤腔怀怀堤諷秶窒煦脹腔祑都奀ㄛ怀堤諷秶拸虴﹝

森奀ㄛ扢數眈壽腔俋窒隙繚睿凳傖ㄛ眕晞妏儂迮假堍俴﹝

3) 秪峈怀堤耀輸腔樟萇﹜儒极奪﹜褫諷寡脹嘟梤ㄛ奧絳祡怀堤都ON麼氪都OFFㄛ衄涴欴腔錶堤珋﹝

勤衾迵笭湮岈嘟衄壽腔怀堤陓瘍ㄛ扢數俋窒隙繚睿凳婖ㄛ眕晞妏扢掘假堍俴﹝

设计时的注意事项                       注意
•  昦蔚諷秶盄睿翋隙繚麼氪雄薯盄嬰堂諉盄ㄛ麼氪蕞輪諉盄﹝燭羲100mm眕奻﹝

瘁寀衄褫夔秪婑秞絳祡昫雄釬﹝

•  妏蚚奀ㄛ昦勤囀离腔晤最諳﹜萇埭諉諳﹜怀怀堤諉諳囥薯﹝

瘁寀衄褫夔絳祡剿盄麼氪嘟梤﹝

接线时的注意事项                      危险 
•  輛俴假蚾﹜諉盄脹釬珛奀ㄛ昢斛珂剿羲垀衄腔俋窒萇埭ㄛ綴婬輛俴﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜莉囷輓﹝

•  假蚾﹜諉盄脹釬珛賦旰綴ㄛ輛俴籵萇堍俴奀ㄛ昢斛假蚾莉蜇湍腔傷赽裔啣﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹝

掛梒笢憩隅弇硌鍔腔堍俴聆彸酕賸佽隴﹝ㄛ紱釬淏蛌ㄗJOG+ㄘ﹜毀蛌ㄗJOG-ㄘㄛ隅弇硌鍔岆瘁淏都雄﹝

5. 运行测试
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5. 运行测试

接线时的注意事项 注意
• 偌桽價掛等啋忒聊腔暮婥ㄛ蔚AC萇埭腔諉盄蟀諉善蚳蚚傷赽奻﹝

彆蔚AC萇埭諉善眻霜腔怀怀堤傷赽麼氪DC萇埭腔傷赽奻ㄛ頗尥輓褫晤最諷秶﹝

• 偌桽價掛等啋忒聊腔暮婥ㄛ蔚DC萇埭腔諉盄蟀諉善蚳蚚傷赽奻﹝

彆蔚AC萇埭諉善眻霜腔怀怀堤傷赽麼氪DC萇埭腔傷赽奻ㄛ頗尥輓褫晤最諷秶﹝

• 昦勤諾傷赽輛俴俋窒諉盄﹝

瘁寀衄褫夔囷輓莉﹝

• 妏蚚2mm2眕奻腔萇盄ㄛ勤FX3U炵蹈價掛等啋腔諉華傷赽輛俴D濬諉華ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ﹝

筍岆祥猁迵萇炵苀僕肮諉華ㄗ統蕉褫晤最諷秶翋儂腔忒聊ㄘ﹝

• 鴃講蚚棉腔盄勤FX3UC炵蹈價掛等啋腔諉華傷赽輛俴D濬諉華ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ﹝

筍岆祥猁迵萇炵苀僕肮諉華ㄗ統蕉褫晤最諷秶翋儂腔忒聊ㄘ﹝

• 輛俴蹟謂樓馱麼氪諉盄釬珛奀ㄛ昦賃煨藺麼氪萇盄邾裁褫晤最諷秶腔籵瑞諳囀﹝

瘁寀頗絳祡鳶婐﹜嘟梤﹜昫雄釬﹝

• 妏蚚奀昦勤怀怀堤諉諳囥薯﹝

瘁寀頗絳祡剿盄麼氪嘟梤﹝

• 蔚怀怀堤萇擢華假蚾婓眈茼腔蟀諉奻﹝

瘁寀頗秪峈諉揖祥謎奧絳祡昫雄釬﹝

• 勤FX3U炵蹈價掛等啋﹜FX0N/FX2N炵蹈蚚孺桯扢掘腔傷赽齬倰莉諉盄奀ㄛ郩悜眕狟腔蛁砩岈砐﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜傻繚﹜剿盄﹜莉囷輓﹝

ㄜ 萇盄藺傷腔樓馱喜渡跦擂掛忒聊笢暮婥腔喜渡﹝

ㄜ 踡嘐聾撻峈0.5‵0.8N·m﹝

• 勤韁宒傷赽齬倰莉諉盄奀ㄛ郩悜眕狟腔蛁砩岈砐﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜傻繚﹜剿盄﹜莉囷輓﹝

ㄜ 萇盄藺傷腔樓馱喜渡跦擂掛忒聊笢暮婥腔喜渡﹝

ㄜ 踡嘐聾撻峈0.22‵0.25N·m﹝ㄜ 褊盄腔藺傷昦繞堤※盄剕§﹝

ㄜ 昦勤萇盄腔藺傷奻柈﹝

ㄜ 昦蟀諉寞隅喜渡眕俋腔萇盄ㄛ蟀諉腔萇盄腔郋盄杅珩祥猁閉徹寞隅杅講﹝

ㄜ 嘐隅萇盄奀ㄛ祥猁勤傷赽齬麼氪萇盄腔蟀諉窒煦眻諉囥薯﹝

• 勤笝傷耀輸腔傷赽齬諉盄奀ㄛ郩悜眕狟腔蛁砩岈砐﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇﹜傻繚﹜剿盄﹜莉囷輓﹝

ㄜ 萇盄藺傷腔樓馱喜渡跦擂掛忒聊笢暮婥腔喜渡﹝

ㄜ 踡嘐聾撻峈0.5‵0.8N·m﹝

启动·维护时的注意事项            危险 
•  籵萇奀昦揖類傷赽﹝

瘁寀衄褫夔絳祡揖萇麼氪昫雄釬﹝

•  禸眕摯踡嘐傷赽ㄛ昢斛珂剿羲垀衄腔俋窒萇埭ㄛ綴輛俴﹝

婓籵萇袨怓狟輛俴腔趕ㄛ衄褫夔頗絳祡揖萇﹝

•  抇黍忒聊ㄛ婓喃煦假腔枑狟輛俴堍俴笢腔最唗曹載﹜秶怀堤﹜RUN/STOP脹紱釬﹝

瘁寀ㄛ蚕衾紱釬囮昫頗絳祡儂迮囷輓麼氪楷汜岈嘟﹝
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启动·维护时的注意事项 注意
•  昦煦賤﹜蜊婖莉﹝

瘁寀頗絳祡嘟梤﹜昫雄釬﹜鳶婐﹝

↗衄壽峎党岈皊ㄛ訰戙鎂萇儂赻雄趙(奻漆)衄癹鼠侗﹝

•  剿羲萇埭綴婬莞蚾孺桯萇擢脹蟀諉萇擢﹝

瘁寀頗絳祡嘟梤﹜昫雄釬﹝

•  莞蚾狟蹈扢掘奀ㄛ昢斛珂剿羲萇埭﹝瘁寀頗絳祡嘟梤﹜昫雄釬﹝

ㄜ 俋峓扢掘﹜髡夔孺桯啣﹜杻忷巠饜

ㄜ 怀怀堤孺桯耀輸/等啋﹜笝傷耀輸

5.1   测试步骤 

将使用的可编程控制器的电源OFF。

仅极限限位开关（正转限位1、反转限位1）、手动（正转、反转）开关暂接线。
蔚憤癹癹弇羲壽﹜忒雄羲壽諉善妏蚚腔褫晤最諷秶腔眕狟怀傷赽奻﹝

森俋ㄛ祥猁勤侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ諉盄﹝

→ 关于接线时的注意事项，参考使用的可编程控制器的3章以及硬件篇手册

→ 关于正转极限、反转极限，参考4.3.1节

陓瘍靡備 怀晤瘍

憤癹癹弇羲壽
淏蛌癹弇1 b揖萸 X010

毀蛌癹弇1 b揖萸 X011

忒雄羲壽
淏蛌ㄗJOG+ㄘ a揖萸 X012

毀蛌ㄗJOG-ㄘ a揖萸 X013

编写测试程序 

→ 关于测试程序，参考5.2节

将使用的可编程控制器的电源ON。

向基本单元传送测试程序

→ 参考编程工具的手册

确认输入LED。
妏蚚腔褫晤最諷秶峈STOP袨怓奀ㄛ桶尨婃諉盄怀雄釬腔怀LED腔袨怓﹝

FX3UC褫晤最諷秶奀ㄛ籵徹珆尨耀輸怀袨怓﹝

信号名称 输入信号 LED的状态

淏蛌癹弇1 X010 彆淏蛌癹弇1腔癹弇羲壽雄釬ㄛ寀X010峈OFFㄛ垀眕X010腔LED峈OFF﹝

毀蛌癹弇1 X011 彆毀蛌癹弇1腔癹弇羲壽雄釬ㄛ寀X011峈OFFㄛ垀眕X011腔LED峈OFF﹝

淏蛌ㄗJOG+ㄘ X012 彆淏蛌ㄗJOG+ㄘ羲壽峈ONㄛ寀X012腔LED峈ON

毀蛌ㄗJOG-ㄘ X013 彆毀蛌ㄗJOG-ㄘ羲壽峈ONㄛ寀X013腔LED峈ON

将使用的可编程控制器变为RUN状态。

5. 运行测试

5.1 测试步骤

1
2

3

4
5

6

7
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5. 运行测试

5.1 测试步骤

确认正转动作
蚚衾雄釬腔怀堤LED眕摯絞硉敵湔ㄛ蚕隅弇硌鍔腔闕喳怀堤傷﹜唅蛌源砃怀堤腔扢隅樵隅﹝蚚聆彸最唗蜊

曹闕喳怀堤傷﹜唅蛌源砃腔怀堤奀ㄛ渀勤載蜊腔囀ㄛ蜊黍蚚衾雄釬腔怀堤LED眕摯絞硉敵湔﹝

1.正转

淏蛌ㄗJOG+ㄘ羲壽ㄗX012ㄘ峈ONㄛ淏蛌岆瘁雄釬﹝

森奀坳怀ㄛ扢峈眕狟袨怓﹝

输入信号 状态

X010 ON

X011 ON

X013 OFF

1ㄘ LED腔

蚚褫晤最諷秶腔LED﹜麼氪蚚珆尨耀輸怀堤岆瘁峈ON﹝

怀堤腔袨怓狟桶垀尨﹝

脉冲输出形式 输出LED 输出LED的状态

妏蚚價掛等啋腔

儒极奪怀堤倰奀
闕喳+源砃

Y000 詢厒華ON/OFF﹝

Y004 峈ON袨怓﹝

妏蚚詢厒怀堤杻

忷巠饜奀

闕喳+源砃
Y0/2 詢厒華ON/OFF﹝

Y4/6 峈ON袨怓﹝

淏蛌闕喳揹ㄗFPㄘ

毀蛌闕喳揹ㄗRPㄘ

Y0/2 詢厒華ON/OFF﹝

Y4/6 峈OFF袨怓﹝

2ㄘ 絞硉敵湔ㄗD8340, D8341ㄘ腔

蚚晤最馱撿潼諷FX3U·FX3UC褫晤最諷秶腔絞硉敵湔ㄗD8340, D8341ㄘㄛ硉岆瘁婓崝樓﹝

→ 关于当前值寄存器，参考4.4.1节

2.停止

蔚淏蛌ㄗJOG+ㄘ羲壽ㄗX012ㄘ离峈OFFㄛ寀淏蛌雄釬礿砦﹝

1ㄘ LED腔

蚚褫晤最諷秶腔LED﹜麼氪蚚珆尨耀輸怀堤岆瘁峈ON﹝

怀堤腔袨怓狟桶垀尨﹝

脉冲输出形式 输出LED 输出LED的状态

妏蚚價掛等啋腔

儒极奪怀堤奀
闕喳+源砃

Y000 詢厒ON/OFF腔LED曹峈OFF﹝

Y004 峈ON袨怓﹝

妏蚚詢厒怀堤杻

忷巠饜奀

闕喳+源砃
Y0/2 詢厒ON/OFF腔LED曹峈OFF﹝

Y4/6 峈ON袨怓﹝

淏蛌闕喳揹ㄗFPㄘ

毀蛌闕喳揹ㄗRPㄘ

Y0/2 詢厒ON/OFF腔LED曹峈OFF﹝

Y4/6 峈OFF袨怓﹝

2ㄘ 絞硉敵湔ㄗD8340, D8341ㄘ腔

蚚晤最馱撿潼諷FX3U·FX3UC褫晤最諷秶腔絞硉敵湔ㄗD8340, D8341ㄘㄛ硉岆瘁羶衄曹趙﹝

→ 关于当前值寄存器，参考4.4.1节

确认正转限位的动作
婓祭8笢淏蛌雄釬腔袨怓狟ㄛ彆蔚淏蛌癹弇1腔癹弇羲壽ㄗX010ㄘ离峈OFFㄛ淏蛌雄釬岆瘁礿砦﹝

LED﹜絞硉敵湔ㄗD8340, D8341ㄘ腔袨怓迵祭8腔礿砦袨怓眈肮﹝

森俋ㄛ隅弇硒俴祑都賦旰梓祩弇ㄗM8329ㄘ峈ON﹝

→ 关于当前值寄存器，参考4.4.1节 

8

9
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5. 运行测试

5.1 测试步骤

确认反转动作
蚚衾雄釬腔怀堤LED眕摯絞硉敵湔ㄛ蚕隅弇硌鍔腔闕喳怀堤傷﹜唅蛌源砃怀堤腔扢隅樵隅﹝蚚聆彸最唗蜊

曹闕喳怀堤傷﹜唅蛌源砃腔怀堤奀ㄛ渀勤載蜊腔囀ㄛ蜊黍蚚衾雄釬腔怀堤LED眕摯絞硉敵湔﹝

1.反转

毀蛌ㄗJOG-ㄘ羲壽ㄗX013ㄘ峈ONㄛ毀蛌岆瘁雄釬﹝

森奀坳怀ㄛ扢峈眕狟袨怓﹝

输入信号 状态

X010 ON

X011 ON

X012 OFF

1ㄘ LED腔

蚚褫晤最諷秶腔LED﹜麼氪蚚珆尨耀輸怀堤岆瘁峈ON﹝

怀堤腔袨怓狟桶垀尨﹝

脉冲输出形式 输出LED 输出LED的状态

妏蚚價掛等啋腔

儒极奪怀堤奀
闕喳+源砃

Y000 詢厒華ON/OFF﹝

Y004 峈OFF袨怓﹝

妏蚚詢厒怀堤杻

忷巠饜奀

闕喳+源砃
Y0/2 詢厒華ON/OFF﹝

Y4/6 峈OFF袨怓﹝

淏蛌闕喳ㄗFPㄘ

毀蛌闕喳ㄗRPㄘ

Y0/2 峈OFF袨怓﹝

Y4/6 詢厒華ON/OFF﹝

2ㄘ 絞硉敵湔ㄗD8340, D8341ㄘ腔

蚚晤最馱撿潼諷FX3U·FX3UC褫晤最諷秶腔絞硉敵湔ㄗD8340, D8341ㄘㄛ硉岆瘁婓熬屾﹝

→ 关于当前值寄存器，参考4.4.1节

2. 停止

蔚毀蛌ㄗJOG-ㄘ羲壽ㄗX013ㄘ离峈OFFㄛ寀毀蛌雄釬礿砦﹝

1ㄘ LED腔

蚚褫晤最諷秶腔LED﹜麼氪蚚珆尨耀輸怀堤岆瘁峈ON﹝

怀堤腔袨怓狟桶垀尨﹝

脉冲输出形式 输出LED 输出LED的状态

妏蚚價掛等啋腔

儒极奪怀堤奀
闕喳+源砃

Y000 詢厒ON/OFF腔LED曹峈OFF﹝

Y004 峈OFF袨怓﹝

妏蚚詢厒怀堤杻

忷巠饜奀

闕喳+源砃
Y0/2 詢厒ON/OFF腔LED曹峈OFF﹝

Y4/6 峈OFF袨怓﹝

淏蛌闕喳ㄗFPㄘ

毀蛌闕喳ㄗRPㄘ

Y0/2 峈OFF袨怓﹝

Y4/6 詢厒ON/OFF腔LED曹峈OFF﹝

2ㄘ 絞硉敵湔ㄗD8340, D8341ㄘ腔

蚚晤最馱撿潼諷FX3U·FX3UC褫晤最諷秶腔絞硉敵湔ㄗD8340, D8341ㄘㄛ硉岆瘁羶衄曹趙﹝

→ 关于当前值寄存器，参考4.4.1节

确认反转限位的动作
婓祭10笢毀蛌雄釬腔袨怓狟ㄛ彆蔚毀蛌癹弇1腔癹弇羲壽ㄗX011ㄘ离峈OFFㄛ毀蛌雄釬岆瘁礿砦﹝

LED﹜絞硉敵湔ㄗD8340, D8341ㄘ腔袨怓迵祭10腔礿砦袨怓眈肮﹝

森俋ㄛ隅弇硒俴祑都賦旰梓祩弇ㄗM8329ㄘ峈ON﹝

→ 关于当前值寄存器，参考4.4.1节 

10
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5. 运行测试

5.2 测试程序的编写

5.2   测试程序的编写 

1.输入输出的分配

 怀怀堤腔煦饜狟桶垀尨﹝

信号名称 输入输出编号

憤癹癹弇羲壽 淏蛌癹弇1 b揖萸 X010

毀蛌癹弇1 b揖萸 X011

忒雄羲壽 淏蛌ㄗJOG+ㄘ a揖萸 X012

毀蛌ㄗJOG-ㄘ a揖萸 X013

闕喳﹜麼氪淏蛌闕喳揹ㄗ硌隅峈闕喳怀堤傷腔怀堤ㄘ Y000

源砃﹜麼氪毀蛌闕喳揹ㄗ硌隅峈唅蛌源砃陓瘍腔怀堤ㄘ Y004

2.相关软元件的设定

秪扢隅峈隅弇硌鍔腔闕喳怀堤傷腔啋璃祥肮ㄛ眈壽啋璃珩衄垀祥肮﹝載蜊隅弇硌鍔腔闕喳怀堤傷奀ㄛ跦擂載蜊腔囀

ㄛ剒猁曹載扢隅腔眈壽啋璃﹝

→ 关于相关软元件的设定项目，参考4.5.1节

扢隅砐醴 扢隅囀 眈壽啋璃 扢隅硉麼氪袨怓

迵厒僅衄壽腔砐醴

郔詢厒僅 100,000Hz
D8344, 

D8343ㄗ32弇ㄘ
K100000 場宎硉

價菁厒僅 0Hz D8342 K0 場宎硉

樓厒奀潔 100ms D8348 K100 場宎硉

熬厒奀潔 100ms D8349 K100 場宎硉

淏蛌·毀蛌厒僅 30,000Hz ㄜ K30000 ㄜ

淏蛌憤癹﹜毀蛌憤癹﹜闕喳怀堤腔蕾撈礿砦

淏蛌憤癹 X010峈OFFㄗb揖萸峈ONㄘ奀ㄛ憤癹雄釬 M8343 X010峈OFF奀ON

毀蛌憤癹 X011峈OFFㄗb揖萸峈ONㄘ奀ㄛ憤癹雄釬 M8344 X011峈OFF奀ON

袨怓蚚

隅弇雄笢ㄗY000ㄘ 隅弇硌鍔岆瘁雄 M8348 隅弇硌鍔雄奀峈ON

硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇 淏蛌·毀蛌癹弇岆瘁雄釬 M8329
婓隅弇雄釬徹最笢ㄛ衄憤癹

怀奀峈ON

絞硉敵湔ㄗY000ㄘ 悵湔Y000雄腔隅弇腔絞硉
D8340, 

D8341ㄗ32弇ㄘ
秪隅弇硌鍔雄奧曹趙
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5. 运行测试

5.2 测试程序的编写

3.程序实例

M8002
D8343K100000FNC 12

DMOV

D8342K0FNC 12
MOV

D8348K100

D8349K100

FNC 12
MOV

FNC 12
MOV

X012

JOG+

M8348

隅弇
雄笢
ㄗY000ㄘ

M101

JOG(+)
賦旰

隅弇
雄笢
ㄗY000ㄘ

賦旰

Y004Y000FNC158
DDRVI

K30000K999999

X012

JOG+

M8329

M101

M8343
X010

M8344
X011

X013

JOG-

M8348 M103
Y004Y000FNC158

DDRVI
K30000K-999999

X013

JOG-

M8329

M103

END

場宎闕喳

淏蛌癹弇1

毀蛌癹弇1

JOG(-)

M100

JOG(+)痄雄笢

JOG(-)痄雄笢

M100

M102

M102

郔詢厒僅ㄗY000蚚ㄘ
100,000Hz↙[D8344, D8343]

價菁厒僅ㄗY000蚚ㄘ
0Hz↙D8342

樓厒奀潔ㄗY000蚚ㄘ
100ms↙D8348

熬厒奀潔ㄗY000蚚ㄘ
100ms↙D8349

淏蛌憤癹ㄗY000蚚ㄘ

毀蛌憤癹ㄗY000蚚ㄘ

妏蚚眈勤隅弇硌鍔
硒俴淏蛌源砃腔JOG堍俴

JOG+ 賦旰

JOG+ 雄笢

妏蚚眈勤隅弇硌鍔
硒俴毀蛌源砃腔JOG堍俴

JOG- 賦旰

JOG- 雄笢

硌鍔硒俴
祑都賦旰

硌鍔硒俴
祑都賦旰
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6. 运行测试

6.1 机械原点回归用指令的种类

6.1   机械原点回归用指令的种类 

褫晤最諷秶腔隅弇硌鍔ㄛ莉汜淏蛌闕喳麼氪毀蛌闕喳綴ㄛ崝熬絞硉敵湔腔囀﹝

褫晤最諷秶腔萇埭OFF綴ㄛ絞硉敵湔錨ㄛ秪森奻萇綴ㄛ昢斛妏儂迮弇离睿絞硉敵湔腔弇离眈恉磁﹝

婓囀离隅弇髡夔笢ㄛ蚚儂迮埻萸隙寥蚚腔DSZR/ZRN硌鍔輛俴埻萸隙寥ㄛ妏儂迮弇离睿褫晤最諷秶笢腔絞硉敵湔

眈恉磁﹝

DSZR硌鍔盓厥ZRN硌鍔笢羶衄腔髡夔﹝

DSZR指令 ZRN指令

DOG刲坰髡夔 ♀ ㄜ

DOG陓瘍腔軀憮毀蛌 ♀ ㄜ

妏蚚錨萸陓瘍腔埻萸

隙寥
♀ ㄜ

錨萸陓瘍腔軀憮毀蛌 ♀ ㄜ

绝对位置检出系统  

彆妏蚚掛鼠侗腔MR-H﹜MR-J2麼氪MR-J3倰侜督溫湮ㄗ湍橈勤弇离潰堤髡夔ㄘㄛ寀撈妏萇埭OFFㄛ珩夔悵厥絞

弇离﹝

彆蚚FNC155ㄗDABSㄘ硌鍔ㄛ蔚侜督萇儂腔絞弇离黍堤善褫晤最諷秶笢ㄛ饒繫硐猁輛俴珨棒埻萸隙寥ㄛ眕綴撈

妏婬奻萇ㄛ珩祥猁輛俴埻萸隙寥紱釬﹝

6. 机械原点回归－DSZR/ZRN指令
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6. 运行测试

6.2 带DOG搜索的原点－DSZR指令

6.2   带DOG搜索的原点回归－DSZR指令 

蜆硌鍔婓Ver2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢褫眕蜊曹錨陓瘍腔怀堤傷﹝

6.2.1  指令格式 

1.指令格式

2.设定数据

操作数类别 内容 数据类型

硌隅怀輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔啋璃晤瘍﹝

弇
硌隅怀錨萸陓瘍腔怀晤瘍﹝

硌隅怀堤闕喳腔怀堤晤瘍﹝

硌隅唅蛌源砃陓瘍腔怀堤傷晤瘍﹝

3.对象软元件

紱釬杅

濬梗

弇啋璃 趼啋璃 坳

炵苀·蚚誧 弇杅硌隅 炵苀·蚚誧 杻忷等啋 曹硊 都杅
妗

杅

趼睫

揹
硌渀

X Y M T C S D↓.b KnX KnY KnM KnS T C D R U↓\G↓ V Z 党庉 K H E ※↓§ p

♂ ♂ ♂ ♂ ↖1 ♂

↖

2
♂

↖

3
♂

↖

4
♂ ♂ ↖1 ♂

↖1ㄩD↓.b祥褫眕曹硊党庉ㄗV﹜Zㄘ﹝

↖2ㄩ硌隅X000‵X007﹝

↖3ㄩ硌隅價掛等啋腔儒极奪怀堤Y000﹜Y001﹜Y002ㄛ麼氪詢厒怀堤杻忷巠饜↗1腔Y000﹜Y001﹜Y002↗2﹜Y003↗2.

↗1. 詢厒怀怀堤杻忷巠饜祥褫眕蟀諉婓FX3UC-32MT-LT奻﹝

↗2. 婓詢厒怀堤杻忷巠饜笢妏蚚Y002﹜Y003腔奀緊ㄛ剒猁菴2怢詢厒怀堤杻忷巠饜﹝

要点  

·妏蚚樟萇怀堤倰腔FX3U炵蹈價掛等啋奀ㄛ 剒猁詢厒怀堤杻忷巠饜﹝

   詢厒怀堤杻忷巠饜腔怀堤峈船雄盄俶雄﹝

↖4ㄩ婓FX3U褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚狟桶腔怀堤﹝

婓FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚囀离腔儒极奪怀堤釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚儒极奪怀堤﹝

→ 关于高速输出特殊适配器中使用的输出端子，参考4.9节

高速输出特殊适配器的连接位置 脉冲输出 旋转方向输出

菴1怢
      =Y000        =Y004

      =Y001        =Y005

菴2怢
      =Y002        =Y006

      =Y003        =Y007

FNC 150
DSZR

16弇硌鍔

9祭 � �
DSZR

-

蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃 32弇硌鍔

-

-

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃

硌鍔怀
� FNC 150
�  DSZR

ZERO RETURN WITH
DOG SEARCH

D1 D2S1 S2
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6. 运行测试

6.2 带DOG搜索的原点－DSZR指令

6.2.2  相关软元件一览 

1.特殊辅助继电器

眈壽杻忷落翑樟萇狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号
名称 属性 参考

Y000 Y001 Y002 Y003↗1

M8029 硌鍔硒俴賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8329 硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8340 M8350 M8360 M8370 闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ 黍堤蚳蚚 4.4.3誹

M8341 M8351 M8361 M8371 錨陓瘍怀堤髡夔衄虴↗2 褫雄 4.3.4誹

M8342 M8352 M8362 M8372 埻萸隙寥源砃硌隅↗2 褫雄 4.3.3誹

M8343 M8353 M8363 M8373 淏蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8344 M8354 M8364 M8374 毀蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8345 M8355 M8365 M8375 輪萸陓瘍軀憮毀蛌↗2 褫雄 4.3.5誹

M8346 M8356 M8366 M8376 錨萸陓瘍軀憮毀蛌↗2 褫雄 4.3.6誹

M8348 M8358 M8368 M8378 隅弇硌鍔雄笢 黍堤蚳蚚 4.4.4誹

M8349 M8359 M8369 M8379 闕喳礿砦硌鍔↗2 褫雄 4.3.2誹

M8464↗3 M8465↗3 M8466↗3 M8467↗3 錨陓瘍啋璃硌隅髡夔衄虴↗2 褫雄 4.3.4誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

↗2. RUN→STOP奀ㄛ壺﹝

↗3. Ver.2.20眕奻腔莉勤茼﹝

2.特殊数据寄存器

眈壽杻忷杅擂敵湔狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号
名称 数据长 初始值 参考

Y000 Y001 Y002 Y003※1

D8340 腴弇 D8350 腴弇 D8360 腴弇 D8370 腴弇
絞硉敵湔[PLS] 32弇 0 4.4.1誹

D8341 詢弇 D8351 詢弇 D8361 詢弇 D8371 詢弇

D8342 D8352 D8362 D8372 價菁厒僅[Hz] 16弇 0 4.2.6誹

D8343 腴弇 D8353 腴弇 D8363 腴弇 D8373 腴弇
郔詢厒僅[Hz] 32弇 100,000 4.2.5誹

D8344 詢弇 D8354 詢弇 D8364 詢弇 D8374 詢弇

D8345 D8355 D8365 D8375 鰾俴厒僅[Hz] 16弇 1000 4.2.4誹

D8346 腴弇 D8356 腴弇 D8366 腴弇 D8376 腴弇
埻萸隙寥厒僅[Hz] 32弇 50,000 4.2.3誹

D8347 詢弇 D8357 詢弇 D8367 詢弇 D8377 詢弇

D8348 D8358 D8368 D8378 樓厒奀潔[ms] 16弇 100 4.2.7誹

D8349 D8359 D8369 D8379 熬厒奀潔[ms] 16弇 100 4.2.8誹

D8464↗2 D8465↗2 D8466↗2 D8467↗2 錨陓瘍啋璃硌隅 16弇 ㄜ 4.3.4誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

↗2. Ver.2.20眕奻腔莉勤茼﹝
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6. 运行测试

6.2 带DOG搜索的原点－DSZR指令

6.2.3  功能和动作 

1ㄘ婓     笢硌隅怀輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔啋璃晤瘍﹝

蜆輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔軀憮ㄛ蚕輪萸陓瘍軀憮毀蛌梓祩弇ㄗ狟桶ㄘ腔ON/OFF懂硌隅﹝

脉冲输出端软元件 近点信号逻辑反转标志位 内容

        =Y000 M8345

OFF奀ㄩ淏軀憮ㄗ怀ON奀ㄛ輪萸陓瘍峈ONㄘ

ON奀ㄩ蛹軀憮ㄗ怀OFF奀ㄛ輪萸陓瘍峈ONㄘ

        =Y001 M8355

        =Y002 M8365

        =Y003 M8375

·彆蔚     笢硌隅腔輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ硌隅峈價掛等啋腔X000‵X017↗1ㄛ饒繫眕1ms笚ㄗ笢剿ㄘ潼弝輪

  萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔綴傷潰堤﹝

婓狟蹈沭璃奀ㄛ輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔綴傷潰堤忳善怀都杅眕摯佼諷最唗腔堍呾奀潔腔荌砒﹝

ㄜ 硌隅賸X020眕綴腔怀晤瘍麼氪落翑樟萇脹坳腔啋璃奀﹝

↗1. FX3U-16M↓峈X000‵X007﹝

2ㄘ婓     笢硌隅怀錨萸陓瘍腔怀晤瘍X000‵X007﹝

蜆錨萸陓瘍腔軀憮ㄛ蚕錨萸陓瘍軀憮毀蛌梓祩弇ㄗ狟桶ㄘ腔ON/OFF懂硌隅﹝

森俋ㄛ彆蔚輪萸陓瘍睿錨萸陓瘍硌隅峈眈肮腔怀ㄛ饒繫錨萸陓瘍腔軀憮祥岆偌桽狟醱腔啋璃ㄛ奧岆偌桽

輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔軀憮雄釬﹝

森奀ㄛ曹峈睿ZRN硌鍔珨欴ㄛ祥妏蚚錨萸陓瘍ㄛ奧岆跦擂輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔傷睿綴傷硒俴雄釬﹝

脉冲输出端软元件 近点信号逻辑反转标志位 内容

        =Y000 M8346

OFF奀ㄩ淏軀憮ㄗ怀ON奀ㄛ輪萸陓瘍峈ONㄘ

ON奀ㄩ蛹軀憮ㄗ怀OFF奀ㄛ輪萸陓瘍峈ONㄘ

        =Y001 M8356

        =Y002 M8366

        =Y003 M8376

3ㄘ婓     笢硌隅怀堤闕喳腔怀堤晤瘍Y000‵Y003﹝

硌鍔怀
� FNC 150
�  DSZR

郔詢厒僅
場宎硉:100,000Hz

埻萸隙寥厒僅
場宎硉:50,000Hz

熬厒奀潔

價菁厒僅
場宎硉:0Hz

樓厒奀潔

DOG

鰾俴厒僅
場宎硉:1,000Hz

錨陓瘍

錨萸陓瘍ㄗX000‵X007ㄘ
傷綴傷

1ms眕囀

20ms+1跺堍呾笚ㄗmsㄘ

絞硉="0"

場宎硉:100ms 場宎硉:100ms

D1 D2S1 S2

S1

S2
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6. 运行测试

6.2 带DOG搜索的原点－DSZR指令

4ㄘ婓     笢硌隅怀堤唅蛌源砃陓瘍腔啋璃晤瘍﹝

婓FX3U褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚狟桶腔怀堤﹝

婓FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚囀离腔儒极奪怀堤釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚儒极奪怀堤﹝

高速输出特殊适配器的连接位置 脉冲输出 旋转方向输出

菴1怢
      =Y000        =Y004

      =Y001        =Y005

菴2怢
      =Y002        =Y006

      =Y003        =Y007

唅蛌源砃睿硌隅啋璃腔ON/OFF袨怓狟桶垀尨﹝

筍岆ㄛ婓蜆硌鍔硒俴徹最笢ㄛ蚚誧祥猁勤     硌隅腔怀堤輛俴諷秶﹝

      中指定的软元件的ON/OFF状态 旋转方向（当前值的增减）

ON 淏蛌[      腔闕喳怀堤妏絞硉崝樓]

OFF 毀蛌[      腔闕喳怀堤妏絞硉熬屾]

5ㄘ埻萸隙寥源砃

埻萸隙寥源砃蚕狟桶腔埻萸隙寥源砃硌隅梓祩弇腔ON/OFF懂硌隅

脉冲输出端软元件 原点回归方向指定标志位 内容

         =Y000 M8342

砃淏蛌源砃酕埻萸隙寥ㄩON

砃毀蛌源砃酕埻萸隙寥ㄩOFF

         =Y001 M8352

         =Y002 M8362

         =Y003 M8372

6ㄘ錨陓瘍腔怀堤

蜆硌鍔撿衄婓埻萸弇离礿砦綴ㄛ怀堤錨陓瘍腔髡夔﹝

剒猁婓埻萸隙寥雄釬笢怀堤錨陓瘍腔奀緊ㄛ蔚錨陓瘍怀堤髡夔衄虴梓祩弇ㄗ狟桶ㄘ离峈ON袨怓﹝

婓Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ褫眕硌隅怀堤錨陓瘍腔啋璃﹝

a) 祥妏蚚錨陓瘍啋璃硌隅髡夔奀

麼氪FX3UC褫晤最諷秶腔唳掛Ver.2.20眕狟奀

脉冲输出端软元件
清零信号输出有效

标志位的状态

清零信号软元件指定功能有效标志

位※1的状态
清零信号的软元件编号

       =Y000 M8341=ON M8464=OFF Y004

       =Y001 M8351=ON M8465=OFF Y005

       =Y002 M8361=ON M8466=OFF Y006

       =Y003 M8371=ON M8467=OFF Y007

↗1. Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶符褫眕妏蚚錨陓瘍啋璃硌隅髡夔衄虴梓祩弇﹝

b) 妏蚚錨陓瘍啋璃硌隅髡夔奀

彆錨陓瘍啋璃硌隅髡夔衄虴梓祩弇峈ONㄛ寀褫眕蚚錨

陓瘍啋璃硌隅蚚啋璃ㄛ懂硌隅迵啋璃眈勤茼腔闕喳怀堤

傷啋璃腔錨陓瘍ㄗ怀堤Yㄘ﹝
→ 关于指定程序，参考4.3.4节或者4.5.1节

脉冲输出端软元件
清零信号输出有效

标志位的状态

清零信号软元件指定功能有效标志

位的状态
清零信号软元件指定用软元件

       =Y000 M8341=ON M8464=ON D8464

       =Y001 M8351=ON M8465=ON D8465

       =Y002 M8361=ON M8466=ON D8466

       =Y003 M8371=ON M8467=ON D8467
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7ㄘ埻萸隙寥厒僅

埻萸隙寥厒僅蚕狟桶腔啋璃硌隅﹝

筍岆ㄛ郩悜「價菁厒僅≒埻萸隙寥厒僅≒郔詢厒僅」腔壽炵﹝

ㄜ 埻萸隙寥厒僅>郔詢厒僅奀ㄛ偌郔詢厒僅雄釬﹝

脉冲输出端软元件 基底速度 原点回归速度 最高速度 初始值

          =Y000 D8342 D8347, D8346 D8344, D8343

50,000Hz
          =Y001 D8352 D8357, D8356 D8354, D8353

          =Y002 D8362 D8367, D8366 D8364, D8363

          =Y003 D8372 D8377, D8376 D8374, D8373

8ㄘ鰾俴厒僅

鰾俴厒僅蚕狟桶腔啋璃硌隅﹝

筍岆ㄛ郩悜「價菁厒僅≒鰾俴厒僅≒郔詢厒僅」腔壽炵﹝

脉冲输出端软元件 基底速度 爬行速度 最高速度 初始值

          =Y000 D8342 D8345 D8344, D8343

1,000Hz
          =Y001 D8352 D8355 D8354, D8353

          =Y002 D8362 D8365 D8364, D8363

          =Y003 D8372 D8375 D8374, D8373

6. 运行测试

6.2 带DOG搜索的原点－DSZR指令
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6. 运行测试

6.2 带DOG搜索的原点－DSZR指令

1.原点回归动作

眕闕喳怀堤傷硌隅     峈Y000峈瞰ㄛ佽隴埻萸隙寥雄釬﹝彆妏蚚Y001﹜Y002﹜Y003奀ㄛ寀跦擂妏蚚腔怀堤晤

瘍ㄛ蜊黍跪眈壽梓祩弇﹝
→关于相关标志位，参考4.1节～4.4节、或者6.2.2节

1)  硌隅埻萸隙寥源砃﹝

跦擂埻萸隙寥源砃硌隅梓祩弇ㄗM8342ㄘ腔ON/OFF懂硌隅埻萸隙寥源砃﹝

2)  硒俴埻萸隙寥蚚DSZR硌鍔﹝

3)  砃埻萸隙寥源砃硌隅梓祩弇ㄗM8342ㄘ硌隅腔源砃ㄛ眕埻萸隙寥厒僅ㄗD8347, D8346ㄘ硌隅腔厒僅痄雄﹝

4)  珨筒     硌隅腔輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ峈ON↗1ㄛ憩羲宎熬厒ㄛ眻善熬厒善鰾俴厒僅ㄗD8345ㄘ﹝

5)       硌隅腔輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ植ON善OFF↗1綴ㄛ彆潰聆善     硌隅腔錨萸陓瘍植OFF善ON↗2ㄛ寀蕾撈礿砦闕

喳腔怀堤﹝

森俋ㄛ彆輪萸陓瘍睿錨萸陓瘍硌隅賸眈肮腔怀ㄛ饒繫睿ZRN硌鍔珨欴ㄛ祥妏蚚錨萸陓瘍ㄛ婓輪萸陓瘍

ㄗDOGㄘ植ON善OFF↗1奀ㄛ蕾撈礿砦闕喳腔怀堤﹝

6)  錨陓瘍怀堤髡夔ㄗM8341ㄘ衄虴ㄗONㄘ奀ㄛ婓闕喳怀堤礿砦綴1ms眕囀ㄛ錨陓瘍ㄗY004ㄘ婓「20ms+1跺堍呾

笚ㄗmsㄘ」腔奀潔囀悵厥峈ON﹝

7)  絞硉敵湔ㄗD8341, D8340ㄘ曹峈※0ㄗ錨ㄘ§﹝

8)  硌鍔硒俴賦旰梓祩弇ㄗM8029ㄘ峈ONㄛ賦旰埻萸隙寥雄釬﹝

→关于指令执行结束标志位的使用方法，参考4.7.4节

↗1. 涴岆輪萸陓瘍軀憮毀蛌梓祩弇M8345峈OFF奀腔佽隴﹝

蜆軀憮毀蛌梓祩弇峈ON奀ㄛ蔚※ON§蜊黍傖※OFF§﹜※OFF§蜊黍傖※ON§﹝

↗2. 涴岆錨萸陓瘍腔軀憮M8346峈OFF奀腔佽隴﹝

蜆軀憮毀蛌梓祩弇峈ON奀ㄛ蔚※ON§蜊黍傖※OFF§﹜※OFF§蜊黍傖※ON§﹝

郔詢厒僅
(D8344,D8343)

埻萸隙寥厒僅����
(D8347,D8346)

熬厒奀潔
(D8349)

價菁厒僅
(D8342)

樓厒奀潔
(D8348)

DOG

鰾俴厒僅
(D8345)

錨陓瘍
(Y004)

錨萸陓瘍

1ms眕囀

20ms+1跺堍呾笚ㄗmsㄘ

絞硉敵湔="0"

埻萸隙寥源砃
M8342=OFF

(D8341,D8340)

ON
硌鍔硒俴賦旰
M8029

傷綴傷

彆硌鍔OFFㄛ寀M8029曹峈OFF﹝

S1

S2
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附录

6. 运行测试

6.2 带DOG搜索的原点－DSZR指令

2.DOG搜索功能

扢數衄淏蛌癹弇﹜毀蛌癹弇奀ㄛ硒俴妏蚚賸DOG刲坰髡夔腔埻萸隙寥﹝

森奀ㄛ秪埻萸隙寥腔羲宎弇离祥肮ㄛ埻隅隙寥雄釬珩跪祥肮﹝

1)  羲宎弇离婓籵徹DOG腔奀緊

a) 籵徹硒俴埻萸隙寥蚚硌鍔ㄛ羲宎埻萸隙寥雄釬﹝

b) 眕埻萸隙寥厒僅ㄛ砃埻萸隙寥源砃羲宎痄雄﹝

c) 珨筒潰聆堤DOG腔傷ㄛ憩羲宎熬厒善鰾俴厒僅﹝

d) 潰聆堤DOG腔綴傷綴ㄛ婓潰聆堤菴珨跺錨萸陓瘍奀礿砦﹝

2)  羲宎弇离婓DOG囀腔奀緊

a) 籵徹硒俴埻萸隙寥蚚硌鍔ㄛ羲宎埻萸隙寥雄釬﹝

b) 眕埻萸隙寥厒僅ㄛ砃迵埻萸隙寥源砃眈毀腔源砃羲宎痄雄﹝

c) 潰聆堤DOG腔傷綴熬厒礿砦﹝ㄗ燭羲DOG﹝ㄘ

d) 眕埻萸隙寥厒僅ㄛ砃埻萸隙寥源砃羲宎痄雄﹝ㄗ婬棒輛DOG﹝ㄘ

e) 珨筒潰聆堤DOG腔傷ㄛ憩羲宎熬厒善鰾俴厒僅﹝

f) 潰聆堤DOG腔綴傷綴ㄛ婓潰聆堤菴珨跺錨萸陓瘍奀礿砦﹝

3)  羲宎弇离婓輪萸陓瘍OFFㄗ籵徹DOG綴ㄘ腔奀緊

a) 籵徹硒俴埻萸隙寥蚚硌鍔ㄛ羲宎埻萸隙寥雄釬﹝

b) 眕埻萸隙寥厒僅ㄛ砃埻萸隙寥源砃羲宎痄雄﹝

c) 潰聆堤毀蛌癹弇1ㄗ毀蛌憤癹ㄘ奀熬厒礿砦﹝

d) 眕埻萸隙寥厒僅ㄛ砃迵埻萸隙寥源砃眈毀腔源砃羲宎痄雄﹝

e) 潰聆堤DOG腔傷綴熬厒礿砦﹝ㄗ潰堤ㄗ燭羲ㄘDOG﹝ㄘ

f) 眕埻萸隙寥厒僅ㄛ砃埻萸隙寥源砃羲宎痄雄﹝ㄗ婬棒輛DOG﹝ㄘ

g) 珨筒潰聆堤DOG腔傷ㄛ憩羲宎熬厒善鰾俴厒僅﹝

h) 潰聆堤DOG腔綴傷綴ㄛ婓潰聆堤菴珨跺錨萸陓瘍奀礿砦﹝

4)  埻萸隙寥源砃腔癹弇羲壽ㄗ淏蛌癹弇1麼氪毀蛌癹弇1ㄘ峈ON腔奀緊

a) 籵徹硒俴埻萸隙寥蚚硌鍔ㄛ羲宎埻萸隙寥雄釬﹝

b) 眕埻萸隙寥厒僅ㄛ砃迵埻萸隙寥源砃眈毀腔源砃羲宎痄雄﹝

c) 潰聆堤DOG腔傷綴熬厒礿砦﹝ㄗ潰堤ㄗ燭羲ㄘDOG﹝ㄘ

d) 眕埻萸隙寥厒僅ㄛ砃埻萸隙寥源砃羲宎痄雄﹝ㄗ婬棒輛DOG﹝ㄘ

e) 珨筒潰聆堤DOG腔傷ㄛ憩羲宎熬厒善鰾俴厒僅﹝

f) 潰聆堤DOG腔綴傷綴ㄛ婓潰聆堤菴珨跺錨萸陓瘍奀礿砦﹝

埻萸隙寥源砃

1)2)3)

毀蛌雄釬

淏蛌雄釬

毀蛌癹弇1 DOG 淏蛌癹弇1

埻萸

ㄗ毀蛌憤癹ㄘ ㄗ淏蛌憤癹ㄘ

4)

傷綴傷



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
内置定位功能

B-78

6. 运行测试

6.2 带DOG搜索的原点－DSZR指令

6.2.4  注意要点 

→关于编程时的注意事项，参考4.7节

·彆蔚     笢硌隅腔輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ硌隅峈價掛等啋腔X000‵X017↗1ㄛ饒繫眕1ms笚ㄗ笢剿ㄘ潼弝輪萸陓瘍

ㄗDOGㄘ腔綴傷潰堤﹝

婓狟蹈沭璃奀ㄛ輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔綴傷潰堤忳善怀都杅眕摯佼諷最唗腔堍呾奀潔腔荌砒﹝

ㄜ 硌隅賸X020眕綴腔怀晤瘍麼氪落翑樟萇脹坳腔啋璃奀﹝
↗1. FX3U-16M↓峈X000‵X007﹝

·扢數輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ奀ㄛ蕉藉衄逋劂峈ON腔奀潔夔喃煦熬厒善鰾俴厒僅﹝

蜆硌鍔婓DOG腔傷羲宎熬厒善鰾俴厒僅ㄛ婓「DOG腔綴傷」麼氪「植DOG腔綴傷羲宎潰聆堤菴珨跺錨萸陓瘍」奀

礿砦ㄛ壺絞硉敵湔﹝

婓DOG腔綴傷ㄛ羶衄夔劂熬厒善鰾俴厒僅奀ㄛ頗絳祡礿砦弇离痄﹝

·輪萸陓瘍     ﹜錨萸陓瘍     笢硌隅腔怀陓瘍祥夔睿眕狟腔蚚芴笭葩妏蚚﹝

- 詢厒數杅

- 怀笢剿

- 闕喳眸袙

- SPD硌鍔

- DVIT硌鍔

- ZRN硌鍔

·秪峈妏蚚侜督萇儂腔錨萸陓瘍ㄛ垀眕偌桽眕狟壽炵覃淕DOG腔綴傷睿錨萸陓瘍﹝麼氪婓剒猁勤埻萸弇离酕峚覃

奀ㄛ覃淕輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔弇离﹝

·妏鰾俴厒僅逋劂腔鞣﹝

埻萸隙寥蚚硌鍔腔礿砦岆祥輛俴熬厒礿砦腔ㄛ垀眕彆鰾俴厒僅徹辦ㄛ頗蚕衾嫦俶絳祡礿砦弇离痄﹝

·彆婓硌鍔腔硒俴徹最笢蜊曹紱釬杅腔囀ㄛ饒繫祥頗毀茬善雄釬奻﹝

砑猁蔚蜊曹腔囀毀茬善雄釬奻奀ㄛ珂剿羲硌鍔腔硌鍔揖萸ㄛ綴婬棒离ON﹝

·彆婓埻萸隙寥徹最笢ㄛ硌鍔雄揖萸曹峈OFFㄛ寀熬厒礿砦﹝

森奀ㄛ硌鍔硒俴賦旰梓祩弇M8029祥离ON﹝

·闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON奀ㄛ妏蚚蜆怀堤腔隅弇蚚硌鍔ㄗ婦嬤PLSR﹜PLSYㄘ祥夔硒俴﹝

森俋ㄛ撈妏硌鍔雄揖萸峈OFFㄛ婓闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON潔ㄛ祥猁硒俴硌隅賸肮珨怀堤晤瘍

腔隅弇硌鍔ㄗ婦嬤PLSR﹜PLSYㄘ﹝

·眕狟錶奀ㄛ硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇M8329峈ONㄛ賦旰硌鍔腔硒俴﹝

→关于指令执行异常结束标志位的使用方法，参考4.7.4节

- 蚚DOG刲坰髡夔拸楊潰聆堤輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ奀ㄛ熬厒礿砦﹝

   森奀ㄛ硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇M8329离ONㄛ賦旰硌鍔腔硒俴﹝

DOG

綴傷

錨萸陓瘍
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32弇硌鍔

17祭 DZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃

-

FNC 156
ZRN

ZERO RETURN

D

16弇硌鍔

9祭 ZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍�� 硒俴沭璃

-

硌鍔怀
FNC156
ZRN

S1 S2 S3 D

6. 运行测试

6.3 原点回归－ZRN指令

6.3   原点回归－ZRN指令 

蜆硌鍔婓Ver2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢褫眕蜊曹錨陓瘍腔怀堤傷﹝

6.3.1  指令格式 

1.指令格式

2.设定数据

操作数类别 内容 数据类型

硌隅埻萸隙寥羲宎奀腔厒僅﹝↗1

BIN16/32弇
硌隅鰾俴厒僅﹝[10‵32,767Hz]

硌隅輪萸陓瘍腔怀晤瘍﹝
弇

硌隅闕喳腔怀堤傷晤瘍﹝

↗1. 扢隅毓峓ㄩ16弇堍呾奀ㄩ10‵32,767(Hz)

32弇堍呾奀狟垀尨

脉冲输出端 设定范围

FX3U褫晤最諷秶 詢厒怀堤杻忷巠饜 10‵200,000(Hz)

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶 價掛等啋ㄗ儒极奪怀堤ㄘ 10‵100,000(Hz)

3.对象软元件

紱釬杅

濬梗

弇啋璃 趼啋璃 坳

炵苀·蚚誧 弇杅硌隅 炵苀·蚚誧 杻忷等啋 曹硊 都杅
妗

杅

趼睫

揹
硌渀

X Y M T C S D↓.b KnX KnY KnM KnS T C D R U↓\G↓ V Z 党庉 K H E ※↓§ p

♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂

♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂

♂ ♂ ♂ ♂ ↖1 ♂

↖

2
♂

↖1ㄩD↓.b祥褫眕曹硊党庉ㄗV﹜Zㄘ﹝

↖2ㄩ硌隅價掛等啋腔儒极奪怀堤Y000﹜Y001﹜Y002ㄛ麼氪詢厒怀堤杻忷巠饜↗1腔Y000﹜Y001﹜Y002↗2﹜Y003↗2.

↗1. 詢厒怀怀堤杻忷巠饜祥褫眕蟀諉婓FX3UC-32MT-LT奻﹝

↗2. 婓詢厒怀堤杻忷巠饜笢妏蚚Y002﹜Y003腔奀緊ㄛ剒猁菴2怢詢厒怀堤杻忷巠饜﹝

要点  

·妏蚚樟萇怀堤倰腔FX3U炵蹈價掛等啋奀ㄛ 剒猁詢厒怀堤杻忷巠饜﹝

 詢厒怀堤杻忷巠饜腔怀堤峈船雄盄俶雄﹝

32弇硌鍔

17祭 DZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃

-

FNC 156
ZRN

ZERO RETURN

D

16弇硌鍔

9祭 ZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍�� 硒俴沭璃

-

硌鍔怀
FNC156
ZRN

S1 S2 S3 D

32弇硌鍔

17祭 DZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃

-

FNC 156
ZRN

ZERO RETURN

D

16弇硌鍔

9祭 ZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍�� 硒俴沭璃

-

硌鍔怀
FNC156
ZRN

S1 S2 S3 D
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6. 运行测试

6.3 原点回归－ZRN指令

6.3.2  相关软元件一览 

1.特殊辅助继电器

眈壽杻忷落翑樟萇狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号
名称 属性 参考

Y000 Y001 Y002 Y003↗1

M8029 硌鍔硒俴賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8329 硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8340 M8350 M8360 M8370 闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ 黍堤蚳蚚 4.4.3誹

M8341 M8351 M8361 M8371 錨陓瘍怀堤髡夔衄虴↗2 褫雄 4.3.4誹

M8343 M8353 M8363 M8373 淏蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8344 M8354 M8364 M8374 毀蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8348 M8358 M8368 M8378 隅弇硌鍔雄笢 黍堤蚳蚚 4.4.4誹

M8349 M8359 M8369 M8379 闕喳礿砦硌鍔↗2 褫雄 4.3.2誹

M8464↗3 M8465↗3 M8466↗3 M8467↗3 錨陓瘍啋璃硌隅髡夔衄虴↗2 褫雄 4.3.4誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

↗2. RUN→STOP奀ㄛ壺﹝

↗3. Ver.2.20眕奻腔莉勤茼﹝

2.特殊数据寄存器

眈壽杻忷杅擂敵湔狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号
名称 数据长 初始值 参考

Y000 Y001 Y002 Y003※1

D8340 腴弇 D8350 腴弇 D8360 腴弇 D8370 腴弇
絞硉敵湔[PLS] 32弇 0 4.4.1誹

D8341 詢弇 D8351 詢弇 D8361 詢弇 D8371 詢弇

D8342 D8352 D8362 D8372 價菁厒僅[Hz] 16弇 0 4.2.6誹

D8343 腴弇 D8353 腴弇 D8363 腴弇 D8373 腴弇
郔詢厒僅[Hz] 32弇 100,000 4.2.5誹

D8344 詢弇 D8354 詢弇 D8364 詢弇 D8374 詢弇

D8348 D8358 D8368 D8378 樓厒奀潔[ms] 16弇 100 4.2.7誹

D8349 D8359 D8369 D8379 熬厒奀潔[ms] 16弇 100 4.2.8誹

D8464↗2 D8465↗2 D8466↗2 D8467↗2 錨陓瘍啋璃硌隅 16弇 ㄜ 4.3.4誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

↗2. Ver.2.20眕奻腔莉勤茼﹝
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附录

32弇硌鍔

17祭 DZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃

-

FNC 156
ZRN

ZERO RETURN

D

16弇硌鍔

9祭 ZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍�� 硒俴沭璃

-

硌鍔怀
FNC156
ZRN

S1 S2 S3 D

6.2.3  功能和动作 

1ㄘ婓     笢硌隅埻萸隙寥厒僅

彆埻萸隙寥厒僅扢隅腕閉徹郔詢厒僅ㄛ寀偌桽郔詢厒僅雄釬﹝

设定范围

16弇堍呾 10‵32,767(Hz)

32弇堍呾
妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜奀 10‵200,000(Hz)

妏蚚儒极奪怀堤腔價掛等啋奀 10‵100,000(Hz)

森俋ㄛ狟桶笢硌隅腔埻萸隙寥厒僅祥巠蚚﹝

脉冲输出端软元件 原点回归速度

          =Y000 D8347, D8346

          =Y001 D8357, D8356

          =Y002 D8367, D8366

          =Y003 D8377, D8376

2ㄘ婓     笢硌隅鰾俴厒僅﹝

扢隅毓峓ㄩ10‵32,767(Hz)

3ㄘ婓     笢硌隅怀輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔啋璃晤瘍﹝ㄗa揖萸怀ㄘ

輪萸陓瘍植OFF善ON奀ㄛ羲宎熬厒善鰾俴厒僅˙珨筒植ON曹峈OFFㄛ寀賦旰埻萸隙寥﹝

· 彆蔚價掛等啋腔X000‵X007硌隅峈怀陓瘍ㄛ饒繫籵徹笢剿揭燴礿砦﹝

ㄗ怀堤錨陓瘍奀ㄛ蔚錨陓瘍怀堤衄虴梓祩弇离ON﹝ㄘ

婓狟蹈沭璃奀ㄛ忳善怀都杅眕摯佼諷最唗腔堍呾奀潔腔荌砒ㄛ埻萸弇离腔船褫夔曹湮﹝

ㄜ 硌隅賸X010眕綴腔怀晤瘍麼氪落翑樟萇脹坳腔啋璃奀﹝

· 硌隅X010眕綴腔怀樟萇峈輪萸陓瘍奀ㄛ巠蚚怀薦疏ㄗ10msㄘ﹝

4ㄘ婓     笢硌隅怀堤闕喳腔怀堤晤瘍Y000‵Y003﹝

 

6. 运行测试

6.3 原点回归－ZRN指令

硌鍔怀
FNC156
ZRN

郔詢厒僅

埻萸隙寥厒僅

熬厒奀潔

價菁厒僅

樓厒奀潔

DOG

� 鰾俴厒僅

錨陓瘍
�傷綴傷

1ms眕囀

20ms+1跺堍呾笚ㄗmsㄘ

ON
������硌鍔硒俴賦旰
M8029

硌鍔OFF奀M8029曹峈OFF﹝

DS1 S2 S3

S1S2

S3
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6. 运行测试

6.3 原点回归－ZRN指令

5ㄘ埻萸隙寥源砃

婓蜆硌鍔笢ㄛ埻萸隙寥源砃峈毀蛌源砃﹝

ㄗ婓埻萸隙寥徹最笢ㄛ絞硉敵湔腔杅硉砃熬屾腔源砃雄釬﹝ㄘ

森俋ㄛ砃淏蛌源砃輛俴埻萸隙寥奀ㄛ偌桽狟佼唗ㄛ蚚最唗勤釬峈「唅蛌源砃陓瘍」諉盄腔怀堤樟萇ㄗYㄘ

輛俴諷秶﹝

→ 关于编程时的注意事项，参考4.7节

→ 关于基本单元（晶体管输出型）使用上的注意事项，参考4.8节

→ 关于高速输出特殊适配器使用上的注意事项，参考4.9节

a) 蔚Y↓↓↓ㄗ唅蛌源砃陓瘍ㄘ离弇ㄗONㄘ﹝

b) 蚚REFㄗFNC50ㄘ硌鍔ㄛ勤Y↓↓↓酕怀堤芃陔﹝

c) 硒俴埻萸隙寥ㄗZRNㄘ硌鍔﹝

d) 蚚埻萸隙寥ㄗZRNㄘ硌鍔腔硒俴賦旰梓祩弇ㄗM8029ㄘ葩弇ㄗOFFㄘY↓↓↓ㄗ唅蛌源砃陓瘍ㄘ﹝

程序实例

最唗妗瞰岆Y000蚚腔唅蛌源砃陓瘍峈Y004奀腔瞰赽﹝

6ㄘ錨陓瘍腔怀堤

蜆硌鍔撿衄婓埻萸弇离礿砦綴ㄛ怀堤錨陓瘍腔髡夔﹝

剒猁婓埻萸隙寥雄釬笢怀堤錨陓瘍腔奀緊ㄛ蔚錨陓瘍怀堤髡夔衄虴梓祩弇ㄗ狟桶ㄘ离峈ON袨怓﹝

婓Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ褫眕硌隅怀堤錨陓瘍腔啋璃﹝

a) 祥妏蚚錨陓瘍啋璃硌隅髡夔奀

麼氪FX3UC褫晤最諷秶腔唳掛Ver.2.20眕狟奀

脉冲输出端软元件
清零信号输出有效标

志位的状态

清零信号软元件指定功能

有效标志位※1的状态
清零信号的软元件编号

       =Y000 M8341=ON M8464=OFF Y004

       =Y001 M8351=ON M8465=OFF Y005

       =Y002 M8361=ON M8466=OFF Y006

       =Y003 M8371=ON M8467=OFF Y007

↗1. Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶符褫眕妏蚚錨陓瘍啋璃硌隅髡夔衄虴梓祩弇﹝

硌鍔怀

M8340

Y000闕喳
怀堤笢潼諷

K8Y000

Y000

Y004RST

Y004SET

FNC 50
REFP

FNC156
DZRN

M8029

M11RST

M10RST

M10SET

Y004RST
M8329

M11SET

S1 S3S2

d) 蚚硌鍔硒俴賦旰梓
   祩弇葩弇唅蛌源砃
   Y004﹝

a) 蔚闕喳怀堤傷Y000
腔唅蛌源砃Y004离弇﹝

b) 芃陔Y000‵Y007﹝

c) 硒俴ZRN硌鍔﹝

埻萸隙寥祑都賦旰

埻萸黍堤賦旰梓祩弇

蚚硌鍔祑都賦旰梓祩
弇葩弇唅蛌源砃Y004
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附录

32弇硌鍔

17祭 DZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃

-

FNC 156
ZRN

ZERO RETURN

D

16弇硌鍔

9祭 ZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍�� 硒俴沭璃

-

硌鍔怀
FNC156
ZRN

S1 S2 S3 D

6. 运行测试

6.3 原点回归－ZRN指令

b) 妏蚚錨陓瘍啋璃硌隅髡夔奀

彆錨陓瘍啋璃硌隅髡夔衄虴梓祩弇峈ONㄛ寀褫眕蚚

錨陓瘍啋璃硌隅蚚啋璃ㄛ懂硌隅迵啋璃眈勤茼腔

闕喳怀堤傷啋璃腔錨陓瘍ㄗ怀堤Yㄘ﹝

→ 关于指定程序，参考4.3.4节或者4.5.1节

脉冲输出端软元件
清零信号输出有效

标志位的状态

清零信号软元件指定功能有效标志

位的状态
清零信号软元件指定用软元件

      =Y000 M8341=ON M8464=ON D8464

      =Y001 M8351=ON M8465=ON D8465

      =Y002 M8361=ON M8466=ON D8466

      =Y003 M8371=ON M8467=ON D8467

1.原点回归动作

眕闕喳怀堤傷硌隅     峈Y000峈瞰ㄛ佽隴埻萸隙寥雄釬﹝彆妏蚚Y001﹜Y002﹜Y003奀ㄛ寀跦擂妏蚚腔怀堤晤

瘍ㄛ蜊黍跪眈壽梓祩弇ㄗ杻忷落翑樟萇﹜杻忷杅擂敵湔ㄘ﹝

→ 关于相关标志位，参考4.1节～4.4节、或者6.2.2节

1)  硒俴埻萸隙寥蚚ZRN硌鍔﹝

2)  眕     硌隅腔埻萸隙寥厒僅痄雄﹝

3)  珨筒     硌隅腔輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ峈ONㄛ憩羲宎熬厒ㄛ眻善熬厒善     硌隅腔鰾俴厒僅峈砦﹝

4)       硌隅腔輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ植ON善OFF綴ㄛ寀蕾撈礿砦闕喳腔怀堤﹝

5) 錨陓瘍怀堤髡夔ㄗM8341ㄘ衄虴ㄗONㄘ奀ㄛ婓闕喳怀堤礿砦綴1ms眕囀ㄛ錨陓瘍ㄗY004ㄘ婓「20ms+1跺堍呾

笚ㄗmsㄘ」腔奀潔囀悵厥峈ON﹝

6) 絞硉敵湔ㄗD8341, D8340ㄘ曹峈※0ㄗ錨ㄘ§﹝

7)  硌鍔硒俴賦旰梓祩弇峈ONㄛ賦旰埻萸隙寥雄釬﹝

→ 关于指令执行结束标志位的使用方法，参考4.7.4节

↗1. 蚚狟桶腔啋璃硌隅腔埻萸隙寥厒僅祥巠蚚﹝

脉冲输出端软元件 原点回归速度

     =Y000 D8347, D8346

     =Y001 D8357, D8356

     =Y002 D8367, D8366

     =Y003 D8377, D8376

郔詢厒僅
(D8344,D8343)

埻萸隙寥厒僅↗1

熬厒奀潔
(D8349)

價菁厒僅
(D8342)

樓厒奀潔
(D8348)

DOG

鰾俴厒僅

錨陓瘍
Y004

傷綴傷

1ms眕囀

20ms+1跺堍呾笚ㄗmsㄘ

ON
硌鍔硒俴賦旰
M8029

彆硌鍔OFFㄛ寀M8029曹峈OFF﹝

S1S2

S2

32弇硌鍔

17祭 DZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃

-

FNC 156
ZRN

ZERO RETURN

D

16弇硌鍔

9祭 ZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍�� 硒俴沭璃

-

硌鍔怀
FNC156
ZRN

S1 S2 S3 D
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32弇硌鍔

17祭 DZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃

-

FNC 156
ZRN

ZERO RETURN

D

16弇硌鍔

9祭 ZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍�� 硒俴沭璃

-

硌鍔怀
FNC156
ZRN

S1 S2 S3 D

32弇硌鍔

17祭 DZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃

-

FNC 156
ZRN

ZERO RETURN

D

16弇硌鍔

9祭 ZRN 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍�� 硒俴沭璃

-

硌鍔怀
FNC156
ZRN

S1 S2 S3 D

6. 运行测试

6.3 原点回归－ZRN指令

6.3.4  注意要点 

→ 关于编程时的注意事项，参考4.7节

·彆蔚     笢硌隅腔輪萸怀陓瘍硌隅峈X000‵X007ㄛ饒繫籵徹笢剿揭燴礿砦﹝

婓狟蹈沭璃奀ㄛ礿砦揭燴忳善佼諷最唗腔堍呾奀潔腔荌砒﹝

ㄜ 硌隅賸X010眕綴腔怀晤瘍麼氪落翑樟萇脹坳腔啋璃奀﹝

森俋ㄛ硌隅賸怀樟萇ㄗX010眕綴ㄘ峈輪萸陓瘍奀ㄛ巠蚚怀薦疏ㄗ10msㄘ

·輪萸陓瘍     笢硌隅賸X000‵X007奀ㄛ祥夔睿眕狟腔蚚芴笭葩妏蚚﹝

- 詢厒數杅

- 怀笢剿

- 闕喳眸袙

- SPD硌鍔

- DVIT硌鍔

·扢數輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ奀ㄛ蕉藉衄逋劂峈ON腔奀潔夔喃煦熬厒善鰾俴厒僅﹝

蜆硌鍔婓DOG腔傷羲宎熬厒善鰾俴厒僅ㄛ婓「DOG腔綴傷」礿砦ㄛ壺絞硉敵湔﹝

婓DOG腔綴傷ㄛ羶衄夔劂熬厒善鰾俴厒僅奀ㄛ頗絳祡礿砦弇离痄﹝

·妏鰾俴厒僅逋劂腔鞣﹝

埻萸隙寥蚚硌鍔腔礿砦岆祥輛俴熬厒礿砦腔ㄛ垀眕彆鰾俴厒僅徹辦ㄛ頗蚕衾嫦俶絳祡礿砦弇离痄﹝

·秪峈祥盓厥DOG刲坰髡夔ㄛ垀眕植輪萸陓瘍腔耜羲宎埻萸隙寥雄釬﹝

剒猁DOG刲坰髡夔奀ㄛ妏蚚DSZR硌鍔﹝

·秪峈羶衄勤茼侜督萇儂腔錨萸陓瘍ㄛ垀眕剒猁勤埻萸弇离酕峚覃奀ㄛ覃淕輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔弇离﹝

·彆婓埻萸隙寥徹最笢ㄛ硌鍔雄揖萸曹峈OFFㄛ寀熬厒礿砦﹝

筍森奀硌鍔硒俴賦旰梓祩弇M8029祥离ON﹝

·闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON奀ㄛ妏蚚蜆怀堤腔隅弇蚚硌鍔ㄗ婦嬤PLSR﹜PLSYㄘ祥夔硒俴﹝

森俋ㄛ撈妏硌鍔雄揖萸峈OFFㄛ婓闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON潔ㄛ祥猁硒俴硌隅賸肮珨怀堤晤瘍

腔隅弇硌鍔ㄗ婦嬤PLSR﹜PLSYㄘ﹝

·眕狟錶奀ㄛ硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇M8329峈ONㄛ賦旰硌鍔腔硒俴﹝

→ 关于指令执行异常结束标志位的使用方法，参考4.7.4节

- 淏蛌癹弇梓祩弇眕摯毀蛌梓祩弇峈ON奀ㄛ熬厒礿砦﹝

森奀ㄛ硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇M8329离ONㄛ賦旰硌鍔腔硒俴﹝

 - 迵雄釬源砃眈毀腔憤癹梓祩弇ㄗ淏蛌癹弇梓祩弇麼氪毀蛌梓祩弇ㄘ雄釬奀ㄛ熬厒礿砦﹝

森奀ㄛ硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇M8329离ONㄛ賦旰硌鍔腔硒俴﹝
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附录

 7 绝对位置检出系统（ABS当前值读取）－ABS指令

7.1 指令格式

婓囀离隅弇髡夔笢ㄛ渀勤粒蚚橈勤弇离潰堤炵苀雄釬腔MELSERVO-H﹜-J2(S)﹜-J3倰侜督溫湮腔絞硉ㄗ橈勤弇

离ㄗABSㄘ杅擂ㄘㄛ蚚ABS絞硉黍堤ㄗABSㄘ硌鍔樓眕黍﹝杅擂岆眕闕喳遙呾硉腔倛宒掩黍腔﹝

→ 关于编程时的注意事项，参考4.7节

→ 关于MELSERVO系列伺服放大器的接线，参考附录：接线实例

7.1   指令格式一览 

1.指令格式

2.设定数据

操作数类别 内容 数据类型

渀勤懂赻侜督溫湮腔橈勤硉ㄗABSㄘ杅擂蚚怀堤陓瘍ㄛ硌隅怀蜆陓瘍腔啋璃腔宎

晤瘍﹝梩蚚      宎腔3萸﹝
BIN16弇

砃侜督溫湮怀堤橈勤硉ㄗABSㄘ杅擂蚚腔諷秶陓瘍ㄛ硌隅怀堤蜆陓瘍腔啋璃腔宎晤

瘍﹝梩蚚      宎腔3萸﹝

硌隅悵湔橈勤硉ㄗABSㄘ杅擂ㄗ32弇硉ㄘ腔悵湔啋璃晤瘍﹝ BIN32弇

3.对象软元件

紱釬杅

濬梗

弇啋璃 趼啋璃 坳

炵苀·蚚誧 弇杅硌隅 炵苀·蚚誧 杻忷等啋 曹硊 都杅
妗

杅

趼睫

揹
硌渀

X Y M T C S D↓.b KnX KnY KnM KnS T C D R U↓\G↓ V Z 党庉 K H E ※↓§ p

♂ ♂ ♂ ♂ ↖ ♂

♂ ♂ ♂ ↖ ♂

♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂

↖ㄩD↓.b祥褫眕曹硊党庉ㄗV﹜Zㄘ﹝

7. 绝对位置检出系统（ABS当前值读取）－ABS指令

FNC 155
ABS

ABSOLUTE

D

32弇硌鍔

13祭 DABS 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃

-

16弇硌鍔

-

-

硌鍔暮瘍�� 硒俴沭璃

硌鍔怀
FNC 155
 DABS

S D1 D2
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 7 绝对位置检出系统（ABS当前值读取）－ABS指令

7.2 相关软元件一览

7.2   相关软元件一览 

→ 关于相关软元件，参考4.1节～4.4节

1.特殊辅助继电器

眈壽杻忷落翑樟萇狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

→ 关于PLSY(FNC 57), PWM(FNC 58), PLSR(FNC 59)指令，

参考编程手册

啋璃晤瘍
靡備 扽俶 統蕉

Y000 Y001 Y002 Y003↗1

M8029 硌鍔硒俴賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8329 硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

2.特殊数据寄存器

眈壽杻忷杅擂敵湔狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号
名称 数据长 初始值 参考

Y000 Y001 Y002 Y003※1

D8340 腴弇 D8350 腴弇 D8360 腴弇 D8370 腴弇 絞硉敵湔

[PLS]
32弇 0 4.4.1誹

D8341 詢弇 D8351 詢弇 D8361 詢弇 D8371 詢弇

7.3   功能和动作 

涴岆蟀諉掛鼠侗腔MR-J2麼氪MR-J3倰侜督萇儂ㄗ湍橈勤弇离潰堤髡夔ㄘㄛ黍橈勤弇离ㄗABSㄘ杅擂腔硌鍔﹝杅擂

眕闕喳遙呾硉腔倛宒掩黍﹝

1) 渀勤懂赻侜督溫湮腔橈勤硉ㄗABSㄘ杅擂蚚怀堤陓瘍ㄛ婓     笢硌隅怀蜆陓瘍腔啋璃宎晤瘍﹝

梩蚚     羲宎腔3萸﹝     ﹜     +1﹜     +2

2) 砃侜督溫湮怀堤橈勤硉ㄗABSㄘ杅擂蚚腔諷秶陓瘍ㄛ婓     笢硌隅怀堤蜆陓瘍腔啋璃腔宎晤瘍﹝

褫晤最諷秶腔怀堤ㄛ昢斛妏蚚儒极奪怀堤﹝

梩蚚     羲宎腔3萸﹝      ﹜     +1﹜     +2

3) 植侜督溫湮笢黍堤橈勤硉ㄗABSㄘ杅擂ㄗ32弇硉ㄘㄛ婓     笢硌隅悵湔蜆杅擂腔啋璃晤瘍﹝狟垀尨妏

蚚橈勤硉ㄗABSㄘ杅擂﹝

- 妏蚚囀离腔闕喳怀堤髡夔奀ㄛ剒猁勤ABS黍硉硌隅眕狟腔絞硉敵湔﹝

Y000 Y001 Y002 Y003※1

D8341, D8340 D8351, D8350 D8361, D8360 D8371, D8370

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

- 妏蚚FX2N-1PG麼氪FX2N-10PG奀ㄛ 蔚ABS硉黍堤善杅擂敵湔笢ㄛ籵徹DTO硌鍔蔚ABS黍堤硉迡FX2N-1PG麼

氪FX2N-10PG腔絞硉敵湔笢﹝

麼氪婓     笢眻諉硌隅遣湔ㄗU↓\G↓ㄘ﹝

硌鍔怀
FNC 155
 DABS

S D1 D2
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 7 绝对位置检出系统（ABS当前值读取）－ABS指令

7.4 关于初次原点检出

1.绝对位置的检出动作

1) 褫晤最諷秶雄DABSㄗFNC155ㄘ硌鍔綴ㄛ

雄侜督ON怀堤睿ABS換冞耀宒怀堤﹝

2) 籵徹楷冞杅擂袧掘俇陓瘍睿ABS陓瘍ㄛ

褫珨晚眈誑腔彶楷陓ㄛ珨晚輛俴32+6弇

腔杅擂籵陓﹝

3) 杅擂岆妏蚚ABS bit0﹜bit1腔2弇腔隙繚輛俴腔﹝

4) ABS杅擂黍堤賦旰奀ㄛ硒俴賦旰梓祩弇M8029雄釬﹝

  →关于指令执行结束标志位的使用方法，

         参考4.7.4节

7.4   关于初次原点检出 

撈妏岆湍橈勤弇离潰堤髡夔腔侜督萇儂ㄛ婓扢掘秶釬奀ㄛ珩祫屾剒猁輛俴1棒埻萸潰堤ㄛ勤侜督萇儂跤堤錨

陓瘍﹝

粒蚚眕狟砩珨笱源楊輛俴場棒埻萸潰堤﹝

1) 硒俴湍DOG刲坰腔埻萸隙寥DSZRㄗFNC 150ㄘ硌鍔﹜埻萸隙寥ZRNㄗFNC 156ㄘ硌鍔奀ㄛ蜇湍硒俴錨陓瘍髡夔ㄛ

賦旰埻萸隙寥﹝

2) 籵徹JOG堍俴麼氪忒雄腔源宒覃淕弇离ㄛ硒俴扢掘腔埻萸潰堤綴ㄛ砃侜督溫湮怀錨陓瘍﹝

錨陓瘍腔怀妏蚚褫晤最諷秶腔怀堤ㄛ麼氪狟芞垀尨籵徹俋窒羲壽硒俴﹝

7.5   注意要点 

·婓扢數炵苀奀ㄛ褫晤最諷秶眕摯侜督溫湮腔奻萇佼唗扢數峈肮奀奻萇麼氪侜督溫湮耜珂俴奻萇﹝

·DABS硌鍔ㄗFNC 155ㄘ腔雄揖萸ㄛ婓ABS硉黍堤綴悵厥峈ON﹝

ABS硉黍堤賦旰綴ㄛ彆硌鍔腔雄揖萸曹峈OFFㄛ饒繫侜督ONㄗSONㄘ陓瘍珩峈OFFㄛ秪森祥夔堍俴﹝

·蜆硌鍔岆32弇蚳蚚硌鍔﹝昢斛怀DABS硌鍔﹝

·妏蚚FX2N-1PG麼氪FX2N-10PG奀ㄛ蛁砩眕狟撓萸﹝

- ABS杅擂岆眕闕喳遙呾硉腔倛宒掩黍腔ㄛ秪森FX2N-1PG腔統杅扢隅ㄗBFM#3ㄘ硌隅峈「萇儂炵」﹝

- 渀勤悵湔闕喳遙呾硉腔絞硉敵湔ㄗBFM#40, #39ㄘㄛ硒俴砃FX2N-10PG迡ABS杅擂腔紱釬﹝

·迵侜督溫湮腔籵陓祥夔佼瞳華輛俴奀ㄛ祥掩釬峈堤渣潰聆堤懂ㄛ秪森剒猁蚚閉徹瓚隅蚚隅奀輛俴潼弝﹝

→ 关于编程实例，参考12.5节

 

SON

ABSM

TLC

ABSR

ZSP

DO1

絞弇离杅擂32弇
+苺桄杅擂6弇

溫湮怀堤

褫晤最諷秶怀堤

溫湮怀堤

溫湮怀堤

CR 8

SG 10

MR-J2-↓A腔瞰赽

錨

侜督ON

ABS換冞耀宒

楷冞杅擂袧掘俇

ABS

ABSㄗbit 1ㄘ

ABSㄗbit0ㄘ

SON

ABSM

TLC

ABSR

ZSP

DO1

絞弇离杅擂32弇
+苺桄杅擂6弇

溫湮怀堤

褫晤最諷秶怀堤

溫湮怀堤

溫湮怀堤

CR 8

SG 10

MR-J2-↓A腔瞰赽

錨

侜督ON

ABS換冞耀宒

楷冞杅擂袧掘俇

ABS

ABSㄗbit 1ㄘ

ABSㄗbit0ㄘ
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婓囀离隅弇髡夔笢ㄛ粒蚚醴梓弇离扢隅源宒祥肮腔眈勤隅弇ㄗDRVIㄘ硌鍔睿橈勤隅弇ㄗDRVAㄘ硌鍔ㄛ輛俴等厒隅

指令 目标位置的设定方式

眈勤隅弇ㄗDRVIㄘ硌鍔 崝講源宒ㄗ粒蚚眈勤華硊腔弇离硌隅ㄘ

橈勤隅弇ㄗDRVAㄘ硌鍔 橈勤源宒ㄗ粒蚚橈勤華硊腔弇离硌隅ㄘ

→ 关于定位指令的通用注意事项，参考4.7节

→ 关于编程实例，参考12章

8.1   增量方式和绝对方式 

釬峈隅弇諷秶奀扢隅醴梓弇离腔源楊ㄛ衄眕狟2笱﹝

1.增量方式（相对地址）

眕絞礿砦腔弇离釬峈萸ㄛ硌隅痄雄源砃睿痄雄講ㄗ眈勤華硊ㄘ輛俴隅弇﹝

2.绝对方式（绝对地址）

眕埻萸峈價袧硌隅弇离ㄗ橈勤華硊ㄘ輛俴隅弇﹝萸婓闡爵飲羶衄壽炵﹝

8. 单速定位－DRVI指令/DRVA指令

8 单速定位－DRVI指令/DRVA指令

8.1 增量方式和绝对方式

300
C萸

150
B萸

100
A萸

0
埻萸

萸

笝萸

����奻漆
鳶陬桴剢模颯�� ����� ��

絞弇离 醴梓弇离

醴梓弇离

植剢模颯ㄗ絞弇离ㄘ砃奻漆鳶陬桴ㄗ醴梓弇离ㄘ痄雄奀ㄛ彆扢隅植剢模颯腔擒燭+20.7kmㄛ
憩褫眕賸﹝

+20.7km-20.7km 眈勤華硊

瞰

瞰

��

300
C萸�

150
B萸�

100
A萸�

0
埻萸

萸

笝萸

�������� ��� ���

埻萸

�� ��

橈勤華硊 0 28.8km

絞弇离

83.9km↙↙ 104.6km↙ 120.7km↙ 180.2km↙

植剢模颯ㄗ絞弇离ㄘ砃奻漆鳶陬桴ㄗ醴梓弇离ㄘ痄雄奀ㄛ彆扢隅植蓖俴ㄗ埻萸ㄘ羲宎腔
擒燭104.6kmㄛ憩褫眕賸﹝

痄雄講
+100

痄雄講
+100

痄雄講+100

痄雄講+50

痄雄講
-100

痄雄講-100

華硊
100 華硊

150

華硊150

華硊150

華硊150

華硊
300

華硊
100

華硊
100

痄雄講
-150

300
C萸

150
B萸

100
A萸

0
埻萸

萸

笝萸

����奻漆
鳶陬桴剢模颯�� ����� ��

絞弇离 醴梓弇离

醴梓弇离

植剢模颯ㄗ絞弇离ㄘ砃奻漆鳶陬桴ㄗ醴梓弇离ㄘ痄雄奀ㄛ彆扢隅植剢模颯腔擒燭+20.7kmㄛ
憩褫眕賸﹝

+20.7km-20.7km 眈勤華硊

瞰

瞰

��

300
C萸�

150
B萸�

100
A萸�

0
埻萸

萸

笝萸

�������� ��� ���

埻萸

�� ��

橈勤華硊 0 28.8km

絞弇离

83.9km↙↙ 104.6km↙ 120.7km↙ 180.2km↙

植剢模颯ㄗ絞弇离ㄘ砃奻漆鳶陬桴ㄗ醴梓弇离ㄘ痄雄奀ㄛ彆扢隅植蓖俴ㄗ埻萸ㄘ羲宎腔
擒燭104.6kmㄛ憩褫眕賸﹝

痄雄講
+100

痄雄講
+100

痄雄講+100

痄雄講+50

痄雄講
-100

痄雄講-100

華硊
100 華硊

150

華硊150

華硊150
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華硊
100
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8 单速定位－DRVI指令/DRVA指令

8.2 相对定位－DRVI指令

8.2   相对定位－DRVI指令 

8.2.1  指令格式 

1.指令格式

2.设定数据

操作数类别 内容 数据类型

硌隅怀堤闕喳杅ㄗ眈勤華硊ㄘ﹝↗1

BIN16/32弇
硌隅怀堤闕喳薹﹝↗2

硌隅怀堤闕喳腔怀堤晤瘍﹝
弇

硌隅唅蛌源砃陓瘍腔怀堤傷晤瘍﹝

↗1. 扢隅毓峓ㄩ16弇堍呾奀ㄛ-32,768‵+32,767ㄗ0壺俋ㄘ

32弇堍呾奀ㄛ-999,999‵+999,999ㄗ0壺俋ㄘ

↗2. 扢隅毓峓ㄩ16弇堍呾奀ㄛ10‵32,767ㄗHzㄘ

32弇堍呾奀ㄛ狟垀尨﹝

脉冲输出端 设定范围

FX3U褫晤最諷秶 詢厒怀堤杻忷巠饜 10‵200,000(Hz)

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶 價掛等啋ㄗ儒极奪怀堤ㄘ 10‵100,000(Hz)

3.对象软元件

操作数

类别

位软元件 字软元件 其它

炵苀·蚚誧 弇杅硌隅 炵苀·蚚誧 杻忷等啋 曹硊 都杅
妗

杅

趼睫

揹
硌渀

X Y M T C S D↓.b KnX KnY KnM KnS T C D R U↓\G↓ V Z 党庉 K H E ※↓§ p

♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂

♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂

↖

1
♂

↖

2
♂ ♂ ↖3 ♂

↖1ㄩ硌隅價掛等啋腔儒极奪怀堤Y000﹜Y001﹜Y002ㄛ麼氪詢厒怀堤杻忷巠饜↗1腔Y000﹜Y001﹜Y002↗2﹜Y003↗2.

↗1. 詢厒怀怀堤杻忷巠饜祥褫眕蟀諉婓FX3UC-32MT-LT奻﹝

↗2. 婓詢厒怀堤杻忷巠饜笢妏蚚Y002﹜Y003腔奀緊ㄛ剒猁菴2怢詢厒怀堤杻忷巠饜﹝

要点  

·妏蚚樟萇怀堤倰腔FX3U炵蹈價掛等啋奀ㄛ 剒猁詢厒怀堤杻忷巠饜﹝

   詢厒怀堤杻忷巠饜腔怀堤峈船雄盄俶雄﹝

32弇硌鍔

17祭 DDRVI

硌鍔暮瘍

-

FNC 158
DRVI

DRIVE TO
INCREMENT

D
16弇硌鍔

9祭 DRVI 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃

蟀哿硒俴倰

硒俴沭璃

-

硌鍔怀
� FNC 158
�  DRVI

D1 D2S1 S2
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8 单速定位－DRVI指令/DRVA指令

8.2 相对定位－DRVI指令

↖2ㄩ婓FX3U褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚狟桶腔怀堤﹝

婓FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚囀离腔儒极奪怀堤釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚儒极奪怀

堤﹝

→ 关于高速输出特殊适配器中使用的输出端子，参考4.9节

高速输出特殊适配器的连接位置 脉冲输出 旋转方向输出

菴1怢
      =Y000       =Y004

      =Y001       =Y005

菴2怢
      =Y002       =Y006

      =Y003       =Y007

↖3ㄩD↓.b祥褫眕曹硊党庉ㄗV﹜Zㄘ

8.2.2  相关软元件一览 

1.特殊辅助继电器

眈壽杻忷落翑樟萇狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号
名称 属性 参考

Y000 Y001 Y002 Y003↗1

M8029 硌鍔硒俴賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8329 硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8340 M8350 M8360 M8370 闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ 黍堤蚳蚚 4.4.3誹

M8343 M8353 M8363 M8373 淏蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8344 M8354 M8364 M8374 毀蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8348 M8358 M8368 M8378 隅弇硌鍔雄笢 黍堤蚳蚚 4.4.4誹

M8349 M8359 M8369 M8379 闕喳礿砦硌鍔↗2 褫雄 4.3.2誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

↗2. RUN→STOP奀ㄛ壺﹝

2.特殊数据寄存器

眈壽杻忷杅擂敵湔狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号
名称 数据长 初始值 参考

Y000 Y001 Y002 Y003※1

D8340 腴弇 D8350 腴弇 D8360 腴弇 D8370 腴弇
絞硉敵湔[PLS] 32弇 0 4.4.1誹

D8341 詢弇 D8351 詢弇 D8361 詢弇 D8371 詢弇

D8342 D8352 D8362 D8372 價菁厒僅[Hz] 16弇 0 4.2.6誹

D8343 腴弇 D8353 腴弇 D8363 腴弇 D8373 腴弇
郔詢厒僅[Hz] 32弇 100,000 4.2.5誹

D8344 詢弇 D8354 詢弇 D8364 詢弇 D8374 詢弇

D8345 D8355 D8365 D8375 鰾俴厒僅[Hz] 16弇 1000 4.2.4誹

D8346 腴弇 D8356 腴弇 D8366 腴弇 D8376 腴弇
埻萸隙寥厒僅[Hz] 32弇 50,000 4.2.3誹

D8347 詢弇 D8357 詢弇 D8367 詢弇 D8377 詢弇

D8348 D8358 D8368 D8378 樓厒奀潔[ms] 16弇 100 4.2.7誹

D8349 D8359 D8369 D8379 熬厒奀潔[ms] 16弇 100 4.2.8誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝
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8.2.3  功能和动作 

涴岆粒蚚眈勤雄腔等厒隅弇硌鍔﹝粒蚚跤植絞弇离羲宎腔痄雄擒燭蜇湍淏/蛹睫瘍輛俴硌隅腔源宒ㄛ珩掩備峈

崝講ㄗ眈勤ㄘ雄源宒﹝

→ 关于指令执行结束标志位的使用方法，参考4.7.4节

→ 关于最高速度、基底速度、加速时间、减速时间，参考4.2节

1ㄘ婓     笢硌隅怀堤闕喳杅ㄗ眈勤華硊硉ㄘ﹝

设定范围

16弇堍呾 -32,768‵+32,767

32弇堍呾 -999,999‵+999,999

2) 婓     笢硌隅怀堤闕喳薹﹝

脉冲输出端 设定范围

16弇堍呾 10‵32,767(Hz)

32弇堍呾
妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜奀 10‵200,000(Hz)

妏蚚價掛等啋腔儒极奪怀堤奀 10‵100,000(Hz)

3)  婓     笢硌隅怀堤闕喳腔怀堤晤瘍Y000‵Y003﹝

4)  婓     笢硌隅怀堤唅蛌源砃陓瘍腔啋璃晤瘍﹝

婓FX3U褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚狟桶腔怀堤﹝

婓FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚囀离腔儒极奪怀堤釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚儒极奪怀堤﹝

高速输出特殊适配器的连接位置 脉冲输出端软元件 旋转方向输出

菴1怢
         =Y000       =Y004

         =Y001       =Y005

菴2怢
         =Y002       =Y006

         =Y003       =Y007

硌隅峈唅蛌源砃腔啋璃腔ON/OFF袨怓狟桶垀尨﹝

筍岆ㄛ婓蜆硌鍔硒俴徹最笢ㄛ蚚誧祥猁諷秶     笢硌隅腔怀堤﹝

    中指定的软元件的ON/OFF状态 旋转方向（当前值的增减）

ON
     笢硌隅腔怀堤闕喳杅腔硉峈淏杅奀淏蛌﹝

淏蛌 [籵徹     腔闕喳怀堤ㄛ絞硉崝樓]

OFF
     笢硌隅腔怀堤闕喳杅腔硉峈蛹杅奀毀蛌﹝

毀蛌 [籵徹     腔闕喳怀堤ㄛ絞硉熬屾]

8 单速定位－DRVI指令/DRVA指令

8.2 相对定位－DRVI指令

硌鍔怀
FNC 158
DRVI

郔詢厒僅

怀堤闕喳薹

熬厒奀潔�

價菁
厒僅

奀潔

厒
僅

樓厒奀潔

怀堤闕喳杅

ON

D1 D2S1 S2

S1

S2

硌鍔硒俴賦旰
M8029

硌鍔硒俴
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8.2.4  注意要点 

→ 关于编程时的注意事项，参考4.7节

·婓硌鍔硒俴徹最笢ㄛ撈妏蜊曹紱釬杅腔囀ㄛ珩祥毀茬善絞腔堍俴笢﹝

婓狟棒腔硌鍔雄奀符衄虴﹝

·婓硌鍔硒俴徹最笢ㄛ雄揖萸峈OFF奀ㄛ熬厒礿砦﹝

森奀硌鍔硒俴賦旰梓祩弇M8029祥雄釬﹝

·雄釬源砃腔憤癹梓祩弇ㄗ淏蛌癹弇梓祩弇麼氪毀蛌癹弇梓祩弇ㄘ雄釬奀ㄛ熬厒礿砦﹝

森奀ㄛ硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇M8329峈ONㄛ賦旰硌鍔腔硒俴﹝

→ 关于指令执行异常结束标志位的使用方法，参考4.7.4节

·闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON奀ㄛ妏蚚蜆怀堤腔隅弇蚚硌鍔ㄗ婦嬤PLSR﹜PLSYㄘ祥夔硒俴﹝

森俋ㄛ撈妏硌鍔雄揖萸峈OFFㄛ婓闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON潔ㄛ祥猁硒俴硌隅賸肮珨怀堤晤瘍

腔隅弇硌鍔ㄗ婦嬤PLSR﹜PLSYㄘ﹝

8 单速定位－DRVI指令/DRVA指令

8.2 相对定位－DRVI指令
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8 单速定位－DRVI指令/DRVA指令

8.3 绝对定位－DRVA指令

8.3   绝对定位－DRVA指令 

8.3.1  指令格式 

1.指令格式

2.设定数据

操作数类别 内容 数据类型

硌隅怀堤闕喳杅ㄗ眈勤華硊ㄘ﹝↗1

BIN16/32弇
硌隅怀堤闕喳薹﹝↗2

硌隅怀堤闕喳腔怀堤晤瘍﹝
弇

硌隅唅蛌源砃陓瘍腔怀堤傷晤瘍﹝

↗1. 扢隅毓峓ㄩ16弇堍呾奀ㄛ-32,768‵+32,767ㄗ0壺俋ㄘ

32弇堍呾奀ㄛ-999,999‵+999,999ㄗ0壺俋ㄘ

↗2. 扢隅毓峓ㄩ16弇堍呾奀ㄛ10‵32,767ㄗHzㄘ

32弇堍呾奀ㄛ狟垀尨﹝

脉冲输出端 设定范围

FX3U褫晤最諷秶 詢厒怀堤杻忷巠饜 10‵200,000(Hz)

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶 價掛等啋ㄗ儒极奪怀堤ㄘ 10‵100,000(Hz)

3.对象软元件

操作数

类别

位软元件 字软元件 其它

炵苀·蚚誧 弇杅硌隅 炵苀·蚚誧 杻忷等啋 曹硊 都杅
妗

杅

趼睫

揹
硌渀

X Y M T C S D↓.b KnX KnY KnM KnS T C D R U↓\G↓ V Z 党庉 K H E ※↓§ p

♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂

♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂

↖

1
♂

↖

2
♂ ♂ ↖3 ♂

↖1ㄩ硌隅價掛等啋腔儒极奪怀堤Y000﹜Y001﹜Y002ㄛ麼氪詢厒怀堤杻忷巠饜↗1腔Y000﹜Y001﹜Y002↗2﹜Y003↗2.

↗1. 詢厒怀怀堤杻忷巠饜祥褫眕蟀諉婓FX3UC-32MT-LT奻﹝

↗2. 婓詢厒怀堤杻忷巠饜笢妏蚚Y002﹜Y003腔奀緊ㄛ剒猁菴2怢詢厒怀堤杻忷巠饜﹝

要点  

·妏蚚樟萇怀堤倰腔FX3U炵蹈價掛等啋奀ㄛ 剒猁詢厒怀堤杻忷巠饜﹝

   詢厒怀堤杻忷巠饜腔怀堤峈船雄盄俶雄﹝

32弇硌鍔

17祭� � � DDRVA � � � � �

���� ����

-

FNC 159
DRVA

DRIVE TO
ABSOLUTE

D
16弇硌鍔 �

9祭 DRVA 蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃

蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃

-

硌鍔怀
FNC 159

 DRVA
D1 D2S1 S2
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↖2ㄩ婓FX3U褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚狟桶腔怀堤﹝

婓FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚囀离腔儒极奪怀堤釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚儒极奪怀堤﹝

→ 关于高速输出特殊适配器中使用的输出端子，参考4.9节

高速输出特殊适配器的连接位置 脉冲输出 旋转方向输出

菴1怢
      =Y000       =Y004

      =Y001       =Y005

菴2怢
      =Y002       =Y006

      =Y003       =Y007

↖3ㄩD↓.b祥褫眕曹硊党庉ㄗV﹜Zㄘ

8.3.2  相关软元件一览 

1.特殊辅助继电器

眈壽杻忷落翑樟萇狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号
名称 属性 参考

Y000 Y001 Y002 Y003↗1

M8029 硌鍔硒俴賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8329 硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8340 M8350 M8360 M8370 闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ 黍堤蚳蚚 4.4.3誹

M8343 M8353 M8363 M8373 淏蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8344 M8354 M8364 M8374 毀蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8348 M8358 M8368 M8378 隅弇硌鍔雄笢 黍堤蚳蚚 4.4.4誹

M8349 M8359 M8369 M8379 闕喳礿砦硌鍔↗2 褫雄 4.3.2誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

↗2. RUN→STOP奀ㄛ壺﹝

2.特殊数据寄存器

眈壽杻忷杅擂敵湔狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号
名称 数据长 初始值 参考

Y000 Y001 Y002 Y003※1

D8340 腴弇 D8350 腴弇 D8360 腴弇 D8370 腴弇
絞硉敵湔[PLS] 32弇 0 4.4.1誹

D8341 詢弇 D8351 詢弇 D8361 詢弇 D8371 詢弇

D8342 D8352 D8362 D8372 價菁厒僅[Hz] 16弇 0 4.2.6誹

D8343 腴弇 D8353 腴弇 D8363 腴弇 D8373 腴弇
郔詢厒僅[Hz] 32弇 100,000 4.2.5誹

D8344 詢弇 D8354 詢弇 D8364 詢弇 D8374 詢弇

D8345 D8355 D8365 D8375 鰾俴厒僅[Hz] 16弇 1000 4.2.4誹

D8346 腴弇 D8356 腴弇 D8366 腴弇 D8376 腴弇
埻萸隙寥厒僅[Hz] 32弇 50,000 4.2.3誹

D8347 詢弇 D8357 詢弇 D8367 詢弇 D8377 詢弇

D8348 D8358 D8368 D8378 樓厒奀潔[ms] 16弇 100 4.2.7誹

D8349 D8359 D8369 D8379 熬厒奀潔[ms] 16弇 100 4.2.8誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

8 单速定位－DRVI指令/DRVA指令

8.3 绝对定位－DRVA指令
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8.3.3  功能和动作 

涴岆粒蚚橈勤雄腔等厒隅弇硌鍔﹝粒蚚植埻萸ㄗ0萸ㄘ羲宎腔擒燭硌隅源宒ㄛ珩掩備峈橈勤雄源宒﹝

→ 关于指令执行结束标志位的使用方法，参考4.7.4节

→ 关于最高速度、基底速度、加速时间、减速时间，参考4.2节

5ㄘ婓     笢硌隅怀堤闕喳杅ㄗ橈勤華硊硉ㄘ﹝

设定范围

16弇堍呾 -32,768‵+32,767

32弇堍呾 -999,999‵+999,999

6) 婓     笢硌隅怀堤闕喳薹﹝

脉冲输出端 设定范围

16弇堍呾 10‵32,767(Hz)

32弇堍呾
妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜奀 10‵200,000(Hz)

妏蚚儒极奪怀堤腔價掛等啋奀 10‵100,000(Hz)

7)  婓     笢硌隅怀堤闕喳腔怀堤晤瘍Y000‵Y003﹝

8)  婓     笢硌隅怀堤唅蛌源砃陓瘍腔啋璃晤瘍﹝

婓FX3U褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚狟桶腔怀堤﹝

婓FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚囀离腔儒极奪怀堤釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚儒极奪怀堤﹝

高速输出特殊适配器的连接位置 脉冲输出端软元件 旋转方向输出

菴1怢
         =Y000       =Y004

         =Y001       =Y005

菴2怢
         =Y002       =Y006

         =Y003       =Y007

硌隅峈唅蛌源砃腔啋璃腔ON/OFF袨怓狟桶垀尨﹝

筍岆ㄛ婓蜆硌鍔硒俴徹最笢ㄛ蚚誧祥猁諷秶     笢硌隅腔怀堤﹝

    中指定的软元

件的ON/OFF状态
旋转方向（当前值的增减）

ON 淏蛌 [籵徹     腔闕喳怀堤ㄛ絞硉崝樓] 淏蛌麼氪毀蛌ㄛ岆蚕     笢硌隅腔怀堤闕喳

杅(橈勤華硊)睿絞硉敵湔腔湮苤壽炵樵

隅腔﹝
OFF 毀蛌 [籵徹     腔闕喳怀堤ㄛ絞硉熬屾]

8 单速定位－DRVI指令/DRVA指令

8.3 绝对定位－DRVA指令

硌鍔怀
FNC 159
 DRVA

郔詢厒僅

怀堤闕喳薹

熬厒奀潔

價菁
厒僅

奀潔

厒
僅

樓厒奀潔

怀堤闕喳杅

ON

D1 D2S1 S2

S1

S2

硌鍔硒俴

硌鍔硒俴賦旰
M8029
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8.3.4  注意要点 

→ 关于编程时的注意事项，参考4.7节

·婓硌鍔硒俴徹最笢ㄛ撈妏蜊曹紱釬杅腔囀ㄛ珩祥毀茬善絞腔堍俴笢﹝

婓狟棒腔硌鍔雄奀符衄虴﹝

·婓硌鍔硒俴徹最笢ㄛ雄揖萸峈OFF奀ㄛ熬厒礿砦﹝

森奀硌鍔硒俴賦旰梓祩弇M8029祥雄釬﹝

·雄釬源砃腔憤癹梓祩弇ㄗ淏蛌癹弇梓祩弇麼氪毀蛌癹弇梓祩弇ㄘ雄釬奀ㄛ熬厒礿砦﹝

森奀ㄛ硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇M8329峈ONㄛ賦旰硌鍔腔硒俴﹝

→ 关于指令执行异常结束标志位的使用方法，参考4.7.4节

·闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON奀ㄛ妏蚚蜆怀堤腔隅弇蚚硌鍔ㄗ婦嬤PLSR﹜PLSYㄘ祥夔硒俴﹝

森俋ㄛ撈妏硌鍔雄揖萸峈OFFㄛ婓闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON潔ㄛ祥猁硒俴硌隅賸肮珨怀堤晤瘍

腔隅弇硌鍔ㄗ婦嬤PLSR﹜PLSYㄘ﹝

8 单速定位－DRVI指令/DRVA指令

8.3 绝对定位－DRVA指令
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婓囀离隅弇髡夔笢ㄛ蚚笢剿隅弇ㄗDVITㄘ硌鍔硒俴等厒笢剿隅酗輛跤﹝

婓Ver1.20眕奻腔FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ褫眕蜊曹蜆硌鍔腔笢剿陓瘍腔怀傷﹝

婓Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ褫籵徹蚚誧最唗諷秶笢剿陓瘍﹝

→ 关于编程时的注意事项，参考4.7节

9.1   指令格式 

1.指令格式

2.设定数据

操作数类别 内容 数据类型

硌隅笢剿綴腔怀堤闕喳杅ㄗ橈勤華硊ㄘ﹝↗1

BIN16/32弇
硌隅怀堤闕喳薹﹝↗2

硌隅怀堤闕喳腔怀堤晤瘍﹝
弇

硌隅唅蛌源砃陓瘍腔怀堤傷晤瘍﹝

↗1. 扢隅毓峓ㄩ16弇堍呾奀ㄛ-32,768‵+32,767ㄗ0壺俋ㄘ

32弇堍呾奀ㄛ-999,999‵+999,999ㄗ0壺俋ㄘ

↗2. 扢隅毓峓ㄩ16弇堍呾奀ㄛ10‵32,767ㄗHzㄘ

32弇堍呾奀ㄛ狟垀尨﹝

脉冲输出端 设定范围

FX3U褫晤最諷秶 詢厒怀堤杻忷巠饜 10‵200,000(Hz)

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶 價掛等啋ㄗ儒极奪怀堤倰ㄘ 10‵100,000(Hz)

9. 单速中断定长进给（中断定位）－DVIT指令

9 单速中断定长进给（中断定位）－DVIT指令

9.1 指令格式

32弇硌鍔��

17祭
DDVIT

-

16弇硌鍔

9祭 � � �
DVIT

-

蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃

蟀哿硒俴倰

硌鍔暮瘍 硒俴沭璃FNC 151
DVIT

DRIVE INTERRUPT

D

硌鍔怀
�
�
FNC 151
DVIT

D1 D2S1 S2
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3.对象软元件

操作数

类别

位软元件 字软元件 其它

炵苀·蚚誧 弇杅硌隅 炵苀·蚚誧 杻忷等啋 曹硊 都杅
妗

杅

趼睫

揹
硌渀

X Y M T C S D↓.b KnX KnY KnM KnS T C D R U↓\G↓ V Z 党庉 K H E ※↓§ p

♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂

♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂

↖

1
♂

↖

2
♂ ♂ ↖3 ♂

↖1ㄩ硌隅價掛等啋腔儒极奪怀堤Y000﹜Y001﹜Y002ㄛ麼氪詢厒怀堤杻忷巠饜↗1腔Y000﹜Y001﹜Y002↗2﹜Y003↗2.

↗1. 詢厒怀怀堤杻忷巠饜祥褫眕蟀諉婓FX3UC-32MT-LT奻﹝

↗2. 婓詢厒怀堤杻忷巠饜笢妏蚚Y002﹜Y003腔奀緊ㄛ剒猁菴2怢詢厒怀堤杻忷巠饜﹝

要点  

·妏蚚樟萇怀堤倰腔FX3U炵蹈價掛等啋奀ㄛ 剒猁詢厒怀堤杻忷巠饜﹝

   詢厒怀堤杻忷巠饜腔怀堤峈船雄盄俶雄﹝

↖2ㄩ婓FX3U褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚狟桶腔怀堤﹝

婓FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚囀离腔儒极奪怀堤釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚儒极奪怀堤﹝

→ 关于高速输出特殊适配器中使用的输出端子，参考4.9节

高速输出特殊适配器的连接位置 脉冲输出 旋转方向输出

菴1怢
         =Y000         =Y004

         =Y001         =Y005

菴2怢
         =Y002         =Y006

         =Y003         =Y007

↖3ㄩD↓.b祥褫眕曹硊党庉ㄗV﹜Zㄘ

9 单速中断定长进给（中断定位）－DVIT指令

9.1 指令格式
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9 单速中断定长进给（中断定位）－DVIT指令

9.2 相关软元件一览

9.2   相关软元件一览 

1.特殊辅助继电器

眈壽杻忷落翑樟萇狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号
名称 属性 参考

Y000 Y001 Y002 Y003↗1

M8029 硌鍔硒俴賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8329 硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8336↗2 笢剿怀硌隅髡夔衄虴↗3 褫雄 4.3.7誹

M8340 M8350 M8360 M8370 闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ 黍堤蚳蚚 4.4.3誹

M8343 M8353 M8363 M8373 淏蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8344 M8354 M8364 M8374 毀蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8347 M8357 M8367 M8377 笢剿陓瘍軀憮毀蛌↗3↗4 褫雄 4.3.8誹

M8348 M8358 M8368 M8378 隅弇硌鍔雄笢 黍堤蚳蚚 4.4.4誹

M8349 M8359 M8369 M8379 闕喳礿砦硌鍔↗3 褫雄 4.3.2誹

M8460↗5 M8461↗5 M8462↗5 M8463↗5 蚚誧笢剿怀硌鍔↗3 褫雄 4.3.7誹

M8464↗5 M8465↗5 M8466↗5 M8467↗5 錨陓瘍啋璃硌隅髡夔衄虴↗3 褫雄 4.3.4誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

↗2. Ver.1.30眕奻腔莉勤茼﹝

↗3. RUN→STOP奀ㄛ壺﹝

↗4. 勤蚚誧笢剿怀硌鍔啋璃奧晟ㄛ軀憮毀蛌髡夔祥雄釬﹝

↗5. Ver.2.20眕奻腔莉勤茼﹝

2.特殊数据寄存器

眈壽杻忷杅擂敵湔狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号
名称 数据长 初始值 参考

Y000 Y001 Y002 Y003※1

D8336※2 中断输入指定 16位 － 4.3.7节

D8340 腴弇 D8350 腴弇 D8360 腴弇 D8370 腴弇
絞硉敵湔[PLS] 32弇 0 4.4.1誹

D8341 詢弇 D8351 詢弇 D8361 詢弇 D8371 詢弇

D8342 D8352 D8362 D8372 價菁厒僅[Hz] 16弇 0 4.2.6誹

D8343 腴弇 D8353 腴弇 D8363 腴弇 D8373 腴弇
郔詢厒僅[Hz] 32弇 100,000 4.2.5誹

D8344 詢弇 D8354 詢弇 D8364 詢弇 D8374 詢弇

D8345 D8355 D8365 D8375 鰾俴厒僅[Hz] 16弇 1000 4.2.4誹

D8346 腴弇 D8356 腴弇 D8366 腴弇 D8376 腴弇
埻萸隙寥厒僅[Hz] 32弇 50,000 4.2.3誹

D8347 詢弇 D8357 詢弇 D8367 詢弇 D8377 詢弇

D8348 D8358 D8368 D8378 樓厒奀潔[ms]↗3 16弇 100 4.2.7誹

D8349 D8359 D8369 D8379 熬厒奀潔[ms]↗3 16弇 100 4.2.8誹

D8464↗3 D8465↗3 D8466↗3 D8467↗3 錨陓瘍啋璃硌隅 16弇 ㄜ 4.3.4誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

↗2. Ver.1.30眕奻腔莉勤茼﹝

筍岆ㄛVer.2.20眕奻腔莉符盓厥蚚誧笢剿硌鍔啋璃腔硌隅﹝

↗3. Ver.2.20眕奻腔莉勤茼﹝
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9 单速中断定长进给（中断定位）－DVIT指令

9.3 功能和动作

9.3   功能和动作 

→ 关于指令执行结束标志位的使用方法，参考4.7.4节

1ㄘ婓     笢硌隅笢剿綴腔怀堤闕喳杅ㄗ眈勤華硊硉ㄘ﹝

设定范围

16弇堍呾 -32,768‵+32,767ㄗ0壺俋ㄘ

32弇堍呾 -999,999‵+999,999ㄗ0壺俋ㄘ

2) 婓     笢硌隅怀堤闕喳薹﹝

设定范围

16弇堍呾 10‵32,767(Hz)

32弇堍呾
妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜奀 10‵200,000(Hz)

妏蚚價掛等啋腔儒极奪怀堤奀 10‵100,000(Hz)

3)  婓     笢硌隅怀堤闕喳腔怀堤晤瘍Y000‵Y003﹝

4)  婓     笢硌隅怀堤唅蛌源砃陓瘍腔啋璃晤瘍﹝

婓FX3U褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚狟桶腔怀堤﹝

婓FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚囀离腔儒极奪怀堤釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚儒极奪怀堤﹝

高速输出特殊适配器的连接位置 脉冲输出端软元件 旋转方向输出

菴1怢
         =Y000       =Y004

         =Y001       =Y005

菴2怢
         =Y002       =Y006

         =Y003       =Y007

硌隅峈唅蛌源砃腔啋璃腔ON/OFF袨怓狟桶垀尨﹝

筍岆ㄛ婓蜆硌鍔硒俴徹最笢ㄛ蚚誧祥猁諷秶     笢硌隅腔怀堤﹝

    中指定的软元件的ON/OFF状态 旋转方向（当前值的增减）

ON
     笢硌隅腔笢剿綴腔怀堤闕喳杅腔硉峈淏杅奀ㄛ淏蛌﹝

淏蛌 [籵徹     腔闕喳怀堤ㄛ絞硉崝樓]

OFF
     笢硌隅腔笢剿綴腔怀堤闕喳杅腔硉峈蛹杅奀ㄛ毀蛌﹝

毀蛌 [籵徹     腔闕喳怀堤ㄛ絞硉熬屾]

價菁厒僅

ON

厒
僅

樓厒奀潔

奀潔

硌鍔怀
FNC 151
DVIT

D2D1S2S1

S2

S1

怀堤闕喳薹

郔詢厒僅

熬厒奀潔

怀堤闕喳杅

硌鍔硒俴

笢剿怀

硌鍔硒俴賦旰
M8029
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9 单速中断定长进给（中断定位）－DVIT指令

9.3 功能和动作

5) 渀勤     腔闕喳怀堤ㄛ笢剿怀陓瘍狟垀尨﹝

Ver.1.30眕奻腔FX3UC褫晤最諷秶ㄛ褫眕硌隅笢剿怀陓瘍﹝

森俋ㄛVer.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶ㄛ褫眕扢隅蚚誧笢剿硌鍔啋璃﹝

脉冲输出端软元件

中断输入信号

不使用中断输入指定功能

(M8336=OFF)、或者FX3UC可

编程控制器Ver.1.30以下

使用中断输入指定功能（M8336=ON）

      =Y000 X000

       =Y001 X001

       =Y002 X002

       =Y003↗1 X003

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

通过M8336指定中断输入的方法  

1ㄘ蔚M8336离ON﹝

2ㄘ婓D8336笢硌隅釬峈笢剿怀腔怀晤瘍ㄗX000‵X007ㄘ﹜麼氪硌隅蚚誧笢剿硌鍔啋璃↗1﹝

→关于指定方法，参考4.3.7节或者4.5.1节

设定值 设定内容

0 蔚X000硌隅峈笢剿怀陓瘍

1 蔚X001硌隅峈笢剿怀陓瘍

 

7 蔚X007硌隅峈笢剿怀陓瘍

8↗1

蔚蚚誧笢剿硌鍔啋璃↗1硌隅峈笢剿怀陓瘍

脉冲输出端软元件 用户中断指令软元件

Y000 M8460

Y001 M8461

Y002 M8462

Y003↗1 M8463

9‵E↗3 祥猁硌隅﹝

F↗3 蔚笢剿隅弇ㄗDVITㄘ硌鍔笢祥妏蚚腔闕喳怀堤傷啋璃扢隅峈F﹝

↗1. Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶褫眕扢隅﹝

婓Ver.2.20眕狟腔FX3UC褫晤最諷秶笢扢隅8奀ㄛ彆雄硌隅腔笢剿隅弇ㄗDVITㄘ硌鍔ㄛ頗楷汜堍呾堤渣

ㄗ堤渣測鎢ㄩK6763ㄘㄛ硌鍔祥雄釬﹝

↗2. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

↗3. 蔚笢剿怀陓瘍硌隅峈9‵F腔笢剿隅弇硌鍔掩雄奀ㄛ頗楷汜堍呾堤渣ㄗ堤渣測鎢ㄩK6763ㄘㄛ硌鍔祥雄釬﹝

D8336=H ♀♀♀♀

闕喳怀堤傷Y000蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y001蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y002蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y003蚚腔笢剿怀

D8336=H ♀♀♀♀

闕喳怀堤傷Y000蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y001蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y002蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y003蚚腔笢剿怀

D8336=H ♀♀♀♀

闕喳怀堤傷Y000蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y001蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y002蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y003蚚腔笢剿怀

D8336=H ♀♀♀♀

闕喳怀堤傷Y000蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y001蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y002蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y003蚚腔笢剿怀

D8336=H ♀♀♀♀

闕喳怀堤傷Y000蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y001蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y002蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y003蚚腔笢剿怀

D8336=H ♀♀♀♀

闕喳怀堤傷Y000蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y001蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y002蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y003蚚腔笢剿怀

～ ～

D8336=H ♀♀♀♀

闕喳怀堤傷Y000蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y001蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y002蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y003蚚腔笢剿怀

D8336=H ♀♀♀♀

闕喳怀堤傷Y000蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y001蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y002蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y003蚚腔笢剿怀
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9 单速中断定长进给（中断定位）－DVIT指令

9.3 功能和动作

M8002

M8336SET

Y000

D8336HFFF8FNC 12
MOV

FNC151
DVIT

M8029

M8329

場宎闕喳

硌鍔怀 M8348

隅弇
雄笢
ㄗY000ㄘ

隅弇
淏都賦旰

隅弇
祑都賦旰

M101 M102

M100

硒俴賦旰
梓祩弇

祑都賦旰

笢剿隅弇
雄笢

M8460

FNC 06
FEND

笢剿硌渀
I↓0↓

笢剿沭璃
SET

M8460RST

FNC 03
IRET

END

笢剿怀陓瘍
ON

笢剿怀陓瘍
OFF

笢剿隅弇
硒俴笢

隅弇淏都
賦旰梓祩弇

隅弇祑都
賦旰梓祩弇

硒俴DVIT硌鍔

笢剿怀硌隅
髡夔衄虴

蔚蚚誧笢剿硌鍔
啋璃硌隅
峈Y000蚚腔
笢剿怀

S1 D2S2

程序实例

最唗妗瞰岆蔚蚚誧笢剿硌鍔啋璃ㄗM8460ㄘ扢隅峈Y000蚚腔笢剿怀奀腔瞰赽

蔚蚚誧笢剿硌鍔啋璃硌隅峈笢剿怀陓瘍奀ㄛ植蜆啋璃OFF→ON腔侘潔羲宎ㄛ     笢硌隅腔怀堤闕喳杅腔怀

堤掩礿砦﹝

婬棒雄笢剿隅弇奀ㄛ昢斛婓蚚誧笢剿硌鍔啋璃OFF綴婬雄﹝

6) 笢剿怀陓瘍腔軀憮毀蛌

籵徹笢剿陓瘍軀憮毀蛌梓祩弇ㄗ狟桶ㄘ腔ON/OFFㄛ懂硌隅蜆笢剿怀陓瘍腔軀憮﹝

筍岆ㄛ勤衾扢隅賸蚚誧笢剿硌鍔啋璃腔闕喳怀堤傷啋璃ㄛ祥夔妏蚚笢剿怀陓瘍腔軀憮毀蛌﹝

脉冲输出端软元件 中断信号逻辑反转标志位 内容

     =Y000 M8347

OFF奀ㄩ淏軀憮ㄗ怀峈ON奀ㄛ笢剿陓瘍峈ONㄘ

ON奀ㄩ蛹軀憮ㄗ怀峈OFF奀ㄛ笢剿陓瘍峈ONㄘ

     =Y001 M8357

     =Y002 M8367

       =Y003↗1 M8377
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9 单速中断定长进给（中断定位）－DVIT指令

9.4 注意要点

1.中断定位的动作

眕闕喳怀堤傷腔硌隅      峈Y000峈瞰ㄛ佽隴笢剿隅弇雄釬﹝

彆妏蚚Y001﹜Y002﹜Y003奀ㄛ寀跦擂妏蚚腔怀堤晤瘍ㄛ蜊黍跪眈壽梓祩弇﹝

→ 关于相关标志位，参考4.1节～4.4节、或者9.2节

1) 硒俴笢剿隅弇硌鍔ㄗDVITㄘ﹝

2) 偌桽      笢硌隅腔怀堤闕喳薹ㄛ砃      笢硌隅腔怀堤闕喳杅腔睫瘍源砃痄雄﹝

3) 植笢剿怀X000怀腔侘潔羲宎ㄛ怀堤      硌隅腔怀堤闕喳杅綴礿砦﹝

4) 硌鍔硒俴賦旰梓祩弇M8029离ONㄛ賦旰笢剿隅弇﹝

→ 关于指令执行结束标志位的使用方法，参考4.7.4节

9.4   注意要点 

→ 关于指令驱动的时序，参考4.7节

·     笢硌隅腔闕喳杅羶衄掀熬厒垀剒腔闕喳杅嗣奀ㄛ跦擂硌隅腔怀堤闕喳杅ㄛ眕褫眕熬厒腔薹雄釬﹝

怀堤闕喳薹��

價菁厒僅
(D8342)

ON

�
�

硌鍔硒俴

怀堤闕喳杅

笢剿怀
(X000)

硌鍔硒俴賦旰
M8029

郔詢厒僅
(D8344,D8343)

奀潔

怀堤闕喳
薹

妗暱怀堤腔
怀堤闕喳薹

怀堤闕喳杅

笢剿怀

樓厒奀潔
(D8348)

熬厒奀潔
(D8349)

S1

S2

S1

S2
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9 单速中断定长进给（中断定位）－DVIT指令

9.4 注意要点

·彆婓樓厒徹最笢ㄛ笢剿怀衄褫夔峈ONㄛ寀郩桽「怀堤闕喳杅≡樓厒垀剒闕喳杅ㄚ熬厒垀剒闕喳杅」腔壽

炵輛俴硌隅﹝

「怀堤闕喳杅<樓厒垀剒闕喳杅ㄚ熬厒垀剒闕喳杅」奀ㄛ狟芞垀尨雄釬﹝

·硌鍔硒俴奀ㄛ彆笢剿怀眒冪雄釬ㄛ饒繫睿DRVI硌鍔腔雄釬眈肮﹝

·婓硌鍔硒俴徹最笢ㄛ撈妏蜊曹紱釬杅腔囀ㄛ珩祥毀茬善雄釬笢﹝

砑猁蔚曹載腔囀毀茬善雄釬笢奀ㄛ蔚硌鍔揖萸OFFㄛ綴婬棒ON. 

·婓雄釬徹最笢ㄛ硌鍔腔雄揖萸峈OFF奀ㄛ熬厒礿砦﹝

森奀硌鍔硒俴賦旰梓祩弇M8029祥雄釬﹝

·婓怀堤闕喳杅湛善4,294,967,296跺闕喳怀笢剿陓瘍﹝

彆婓笢剿怀怀ㄛ闕喳怀堤湛善4,294,967,296跺闕喳ㄛ寀礿砦ㄛ硌鍔硒俴賦旰梓祩弇M8029峈ON﹝

→ 关于指令执行结束标志位的使用方法，参考4.7.4节

·闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON奀ㄛ妏蚚蜆怀堤腔隅弇蚚硌鍔ㄗ婦嬤PLSR﹜PLSYㄘ祥夔硒俴﹝

森俋ㄛ撈妏硌鍔雄揖萸峈OFFㄛ婓闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON潔ㄛ祥猁硒俴硌隅賸肮珨怀堤晤瘍

腔隅弇硌鍔ㄗ婦嬤PLSR﹜PLSYㄘ

·雄釬源砃腔淏蛌憤癹梓祩弇麼氪毀蛌憤癹梓祩弇峈ON奀ㄛ熬厒礿砦﹝

森奀ㄛ硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇ㄗM8329ㄘ峈ONㄛ賦旰硌鍔腔硒俴﹝

→ 关于指令执行异常结束标志位的使用方法，参考4.7.4节

·笢剿怀祥夔睿眕狟腔蚚芴笭葩妏蚚﹝

Ver.1.30眕奻腔莉褫眕硌隅笢剿怀陓瘍﹝

- 詢厒數杅

- 怀笢剿

- 闕喳眸袙

- SPD硌鍔

- DSZR硌鍔

- ZRN硌鍔

怀堤闕喳杅

怀堤闕喳
薹

笢剿怀

S1

S2
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10 可变速运行（可变速脉冲输出）－PLSV指令

10.1 指令格式

婓囀离隅弇髡夔笢ㄛ蚚褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSV硌鍔ㄘ硒俴褫曹厒堍俴﹝

婓Ver2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ蜆硌鍔褫眕婓厒僅曹趙奀輛俴湍樓熬厒腔雄釬﹝

10.1   指令格式 

概要

蜆硌鍔岆湍唅蛌源砃腔褫曹厒闕喳怀堤硌鍔﹝

→ 关于编程时的注意事项，参考4.7节

1.指令格式

2.设定数据

操作数类别 内容 数据类型

硌隅怀堤闕喳薹腔啋璃晤瘍↗1 BIN16/32弇

硌隅怀堤闕喳腔怀堤晤瘍﹝
弇

硌隅唅蛌源砃陓瘍腔怀堤傷晤瘍

↗1. 扢隅毓峓ㄩ16弇堍呾奀ㄛ-32,768‵-1ㄛ+1‵32,767ㄗHzㄘ

32弇堍呾奀ㄛ狟垀尨

脉冲输出端 设定范围

FX3U褫晤最諷秶 詢厒怀堤杻忷巠饜 -200,000‵-1ㄛ+1‵200,000(Hz)

FX3U·FX3UC褫晤最諷秶 價掛等啋ㄗ儒极奪怀堤ㄘ -100,000‵-1ㄛ+1‵100,000(Hz)

3.对象软元件

紱釬杅

濬梗

弇啋璃 趼啋璃 坳

炵苀·蚚誧 弇杅硌隅 炵苀·蚚誧 杻忷等啋 曹硊 都杅
妗

杅

趼睫

揹
硌渀

X Y M T C S D↓.b KnX KnY KnM KnS T C D R U↓\G↓ V Z 党庉 K H E ※↓§ p

♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂ ♂

↖

1
♂

↖

2
♂ ♂ ↖3 ♂

↖1ㄩ硌隅價掛等啋腔儒极奪怀堤Y000﹜Y001﹜Y002ㄛ麼氪詢厒怀堤杻忷巠饜↗1腔Y000﹜Y001﹜Y002↗2﹜Y003↗2.

↗1. 詢厒怀怀堤杻忷巠饜祥褫眕蟀諉婓FX3UC-32MT-LT奻﹝

↗2. 婓詢厒怀堤杻忷巠饜笢妏蚚Y002﹜Y003腔奀緊ㄛ剒猁菴2怢詢厒怀堤杻忷巠饜﹝

要点  

·妏蚚樟萇怀堤倰腔FX3U炵蹈價掛等啋奀ㄛ 剒猁詢厒怀堤杻忷巠饜﹝

   詢厒怀堤杻忷巠饜腔怀堤峈船雄盄俶雄﹝

10. 可变速运行（可变速脉冲输出）－PLSV指令

FNC 157
PLSV

PULSE V

D

16位指令 指令记号 执行条件 32位指令 指令记号 执行条件

9祭
-

PLSV 蟀哿硒俴倰 17祭
-

DPLSV 蟀哿硒俴倰
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↖2ㄩ婓FX3U褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚狟桶腔怀堤﹝

婓FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚囀离腔儒极奪怀堤釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚儒极奪怀堤﹝

→ 关于高速输出特殊适配器中使用的输出端子，参考4.9节

高速输出特殊适配器的连接位置 脉冲输出 旋转方向输出

菴1怢
      =Y000       =Y004

      =Y001       =Y005

菴2怢
      =Y002       =Y006

      =Y003       =Y007

↖3ㄩD↓.b祥褫眕曹硊党庉ㄗV﹜Zㄘ

10.2  相关软元件一览 

1.特殊辅助继电器

眈壽杻忷落翑樟萇狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号
名称 属性 参考

Y000 Y001 Y002 Y003↗1

M8029 硌鍔硒俴賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8329 硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8338↗2 樓熬厒雄釬↗3 褫雄 4.3.9誹

M8340 M8350 M8360 M8370 闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ 黍堤蚳蚚 4.4.3誹

M8342 M8352 M8362 M8372 埻萸隙寥源砃硌鍔↗3 褫雄 4.3.3誹

M8343 M8353 M8363 M8373 淏蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8344 M8354 M8364 M8374 毀蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8348 M8358 M8368 M8378 隅弇硌鍔雄笢 黍堤蚳蚚 4.4.4誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

↗2. Ver.2.20眕奻腔莉勤茼﹝

↗3. RUN→STOP奀ㄛ壺﹝

2.特殊数据寄存器

眈壽杻忷杅擂敵湔狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号
名称 数据长 初始值 参考

Y000 Y001 Y002 Y003※1

D8340 腴弇 D8350 腴弇 D8360 腴弇 D8370 腴弇
絞硉敵湔[PLS] 32弇 0 4.4.1誹

D8341 詢弇 D8351 詢弇 D8361 詢弇 D8371 詢弇

D8342 D8352 D8362 D8372 價菁厒僅[Hz] 16弇 0 4.2.6誹

D8343 腴弇 D8353 腴弇 D8363 腴弇 D8373 腴弇
郔詢厒僅[Hz] 32弇 100,000 4.2.5誹

D8344 詢弇 D8354 詢弇 D8364 詢弇 D8374 詢弇

D8348 D8358 D8368 D8378 樓厒奀潔[ms]※2 16弇 100 4.2.7誹

D8349 D8359 D8369 D8379 熬厒奀潔[ms]※2 16弇 100 4.2.8誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

↗2. Ver.2.20眕奻腔莉笢ㄛ硐婓樓熬厒雄釬奀渀勤PLSV硌鍔衄虴﹝

10 可变速运行（可变速脉冲输出）－PLSV指令

10.2 相关软元件一览
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10 可变速运行（可变速脉冲输出）－PLSV指令

10.3 功能和动作

10.3  功能和动作 

蜆硌鍔岆湍唅蛌源砃怀堤腔褫曹厒闕喳怀堤硌鍔﹝

婓褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ硌鍔笢ㄛ衄湍樓熬厒雄釬睿拸樓熬厒雄釬﹝

FX3UC褫晤最諷秶Ver.2.20眕狟奀ㄛ睿拸樓熬厒腔雄釬眈肮﹝

10.3.1 无加减速动作（M8338=OFF） 

婓樓熬厒雄釬M8338=OFF奀 ㄛ彆褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ硌鍔腔怀堤闕喳

薹     曹趙ㄛ寀怀堤薹拸樓厒麼氪熬厒華楷汜曹趙﹝

1) 婓     笢硌隅怀堤闕喳腔薹﹝

撈妏婓闕喳怀堤徹最笢ㄛ珩夔呴砩載蜊怀堤闕喳薹     筍岆羶衄樓熬厒雄釬﹝

设定范围

16弇堍呾 -32,768‵-1ㄛ+1‵32,767(Hz)

32弇堍呾
妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜奀 -200,000‵-1ㄛ+1‵200,000(Hz)

妏蚚價掛等啋腔儒极奪怀堤奀 -100,000‵-1ㄛ+1‵100,000(Hz)

2)  婓     笢硌隅怀堤闕喳腔怀堤晤瘍Y000‵Y003﹝

3)  婓     笢硌隅怀堤唅蛌源砃陓瘍腔啋璃晤瘍﹝

婓FX3U褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚狟桶腔怀堤﹝

婓FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚囀离腔儒极奪怀堤釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚儒极奪怀堤﹝

高速输出特殊适配器的连接位置 脉冲输出端软元件 旋转方向输出

菴1怢
         =Y000       =Y004

         =Y001       =Y005

菴2怢
         =Y002       =Y006

         =Y003       =Y007

硌隅峈唅蛌源砃腔啋璃腔ON/OFF袨怓狟桶垀尨﹝

筍岆ㄛ婓蜆硌鍔硒俴徹最笢ㄛ蚚誧祥猁諷秶     笢硌隅腔怀堤﹝

    中指定的软元件的ON/OFF状态 旋转方向（当前值的增减）

ON
     笢硌隅腔笢剿綴腔怀堤闕喳杅腔硉峈淏杅奀ㄛ淏蛌﹝

淏蛌 [籵徹     腔闕喳怀堤ㄛ絞硉崝樓]

OFF
     笢硌隅腔笢剿綴腔怀堤闕喳杅腔硉峈蛹杅奀ㄛ毀蛌﹝

毀蛌 [籵徹     腔闕喳怀堤ㄛ絞硉熬屾]

FNC 157
PLSV

M8338

硌鍔怀

S D1 D2

ON

100 250 500 250

OFF

厒
僅

奀潔

硌鍔
雄揖萸

S
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10 可变速运行（可变速脉冲输出）－PLSV指令

10.3 功能和动作

10.3.2 带加减速动作（M8338=ON） 

婓樓熬厒雄釬M8338=ON奀 ㄛ彆褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ硌鍔腔怀堤闕喳

薹     曹趙ㄛ寀樓厒麼氪熬厒雄釬綴ㄛ曹峈怀堤薹﹝

FX3UC褫晤最諷秶Ver.2.20眕狟奀ㄛ睿拸樓熬厒腔雄釬眈肮﹝

1) 婓     笢硌隅怀堤闕喳腔薹﹝

撈妏婓闕喳怀堤徹最笢ㄛ珩夔呴砩載蜊怀堤闕喳薹     衄樓熬厒雄釬﹝

设定范围

16弇堍呾 -32,768‵-1ㄛ+1‵32,767(Hz)

32弇堍呾
妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜奀 -200,000‵-1ㄛ+1‵200,000(Hz)

妏蚚價掛等啋腔儒极奪怀堤奀 -100,000‵-1ㄛ+1‵100,000(Hz)

2)  婓     笢硌隅怀堤闕喳腔怀堤晤瘍Y000‵Y003﹝

3)  婓     笢硌隅怀堤唅蛌源砃陓瘍腔啋璃晤瘍﹝

婓FX3U褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚詢厒怀堤杻忷巠饜釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚狟桶腔怀堤﹝

婓FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ妏蚚囀离腔儒极奪怀堤釬峈闕喳怀堤傷奀ㄛ唅蛌源砃陓瘍妏蚚儒极奪怀堤﹝

高速输出特殊适配器的连接位置 脉冲输出端软元件 旋转方向输出

菴1怢
         =Y000       =Y004

         =Y001       =Y005

菴2怢
         =Y002       =Y006

         =Y003       =Y007

硌隅峈唅蛌源砃腔啋璃腔ON/OFF袨怓狟桶垀尨﹝

筍岆ㄛ婓蜆硌鍔硒俴徹最笢ㄛ祥猁諷秶     笢硌隅腔怀堤﹝

    中指定的软元件的ON/OFF状态 旋转方向（当前值的增减）

ON
     笢硌隅腔笢剿綴腔怀堤闕喳杅腔硉峈淏杅奀ㄛ淏蛌﹝

淏蛌 [籵徹     腔闕喳怀堤ㄛ絞硉崝樓]

OFF
     笢硌隅腔笢剿綴腔怀堤闕喳杅腔硉峈蛹杅奀ㄛ毀蛌﹝

毀蛌 [籵徹     腔闕喳怀堤ㄛ絞硉熬屾]

 

FNC 157
PLSV

M8338
硌鍔怀

S D1 D2

ON

100 250 500 250

OFF

郔詢厒僅 場宎硉ㄩ100,000Hz

厒
僅

怀堤
闕喳
薹

價菁厒僅
場宎硉ㄩ0Hz

 樓厒奀潔 熬厒奀潔

場宎硉ㄩ100ms 場宎硉ㄩ100ms

硌鍔
雄揖萸

價菁
厒僅 奀潔

S

S

D8336=H ♀♀♀♀

闕喳怀堤傷Y000蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y001蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y002蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y003蚚腔笢剿怀

D8336=H ♀♀♀♀

闕喳怀堤傷Y000蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y001蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y002蚚腔笢剿怀
闕喳怀堤傷Y003蚚腔笢剿怀
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10 可变速运行（可变速脉冲输出）－PLSV指令

10.4 注意要点

10.4  注意要点 

→关于编程时的注意事项，参考4.7节

·婓闕喳怀堤徹最笢ㄛ彆蔚怀堤闕喳薹     曹峈「K0」ㄛ饒繫褫晤最諷秶腔闕喳怀堤ㄛ婓湍樓熬厒奀熬厒

礿砦ㄛ婓拸樓熬厒奀蕾撈礿砦﹝

婬棒怀堤奀ㄛ植闕喳怀堤笢梓祩弇ㄗBUSY/READYㄘ峈OFF羲宎ㄛ冪徹1跺堍呾笚眕奻綴ㄛ婬蔚怀堤闕喳薹

扢隅ㄗ曹載ㄘ峈K0眕俋腔杅硉﹝

·婓闕喳怀堤徹最笢ㄛ祥猁蜊曹怀堤闕喳薹     腔睫瘍﹝

彆砑猁曹載腔趕ㄛ珂蔚怀堤闕喳薹     扢隅峈「K0」ㄛ婓籵徹侜督袧掘疑陓瘍脹侜督萇儂礿砦綴ㄛ

婬蜊曹怀堤闕喳薹     ﹝

彆婓闕喳怀堤徹最笢蜊曹賸怀堤闕喳薹     腔睫瘍ㄛ饒繫秪峈狟垀尨腔雄釬ㄛ褫夔頗囷輓儂迮﹝

1) 礿砦闕喳怀堤﹝

2) 闕喳怀堤笢梓祩弇ㄗBUSY/READYㄘ峈OFF﹝

(闕喳怀堤礿砦ㄛ筍岆萇儂羶衄鎮奻礿砦﹝)

3) 跦擂怀堤闕喳薹     笢硌隅腔薹睿唅蛌源砃雄釬﹝

·婓闕喳怀堤徹最笢ㄛ彆硌鍔雄揖萸OFFㄛ饒繫婓湍樓熬厒奀憩熬厒礿砦ㄛ婓拸樓熬厒奀憩蕾撈礿砦﹝森奀

硒俴賦旰梓祩弇M8029祥雄釬﹝

·雄釬源砃腔憤癹梓祩弇ㄗ淏蛌麼氪毀蛌ㄘ雄釬奀ㄛ蕾撈礿砦﹝

森奀ㄛ硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇ㄗM8329ㄘ峈ONㄛ賦旰硌鍔腔硒俴﹝

→关于指令执行异常结束标志位的使用方法，参考4.7.4节

·闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON奀ㄛ妏蚚蜆怀堤腔隅弇蚚硌鍔ㄗ婦嬤PLSR﹜PLSYㄘ祥夔硒俴﹝

森俋ㄛ撈妏硌鍔雄揖萸峈OFFㄛ婓闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON潔ㄛ祥猁硒俴硌隅賸肮珨怀堤晤瘍

腔隅弇硌鍔ㄗ婦嬤PLSR﹜PLSYㄘ

·硌鍔硒俴賦旰綴ㄛ唅蛌源砃陓瘍腔怀堤OFF﹝

1.FX3UC可编程控制器Ver.2.20以下时的注意事项

·雄/礿砦奀祥輛俴樓熬厒﹝剒猁遣喳雄﹜遣喳礿砦奀ㄛ蚚FNC67ㄗRAMPㄘ硌鍔脹樓熬怀堤闕喳

薹    腔硉﹝

2.FX3U·FX3UC可编程控制器在Ver.2.20以上时的注意事项

·彆樓熬厒雄釬衄虴ㄛ饒繫垀衄闕喳怀堤傷啋璃笢妏蚚腔褫曹厒闕喳怀堤ㄗPLSVㄘ硌鍔腔雄釬飲湍樓熬厒﹝

祥夔勤藩跺闕喳怀堤傷啋璃酕硌隅﹝
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囀离隅弇髡夔笢ㄛ蚚Ver.8.23Z眕奻腔GX Developerㄛ啎珂婓隅弇桶跡笢

扢隅狟桶笢腔硌鍔雄釬ㄛ綴偌桽笢硌隅腔1跺桶跡雄釬﹝

指令 内容

DVITㄗFNC 151ㄘ 等厒笢剿隅酗輛跤ㄗ笢剿隅弇ㄘ

PLSVㄗFNC 157ㄘ 褫曹厒堍俴ㄗ褫曹厒闕喳怀堤ㄘ

DRVIㄗFNC 158ㄘ
等厒隅弇

眈勤隅弇

DRVAㄗFNC159ㄘ 橈勤隅弇

11.1  指令格式 

1.指令格式

2.设定数据

操作数类别 内容 数据类型

硌隅怀堤闕喳腔怀堤晤瘍﹝ 弇

硒俴腔桶跡晤瘍[1‵100] BIN 32弇

3.对象软元件

紱釬杅

濬梗

弇啋璃 趼啋璃 坳

炵苀·蚚誧 弇杅硌隅 炵苀·蚚誧 杻忷等啋 曹硊 都杅
妗

杅

趼睫

揹
硌渀

X Y M T C S D↓.b KnX KnY KnM KnS T C D R U↓\G↓ V Z 党庉 K H E ※↓§ p

↖

1

♂ ♂

↖1ㄩ硌隅價掛等啋腔儒极奪怀堤Y000﹜Y001﹜Y002ㄛ麼氪詢厒怀堤杻忷巠饜↗1腔Y000﹜Y001﹜Y002↗2﹜Y003↗2.

↗1. 詢厒怀怀堤杻忷巠饜祥褫眕蟀諉婓FX3UC-32MT-LT奻﹝

↗2. 婓詢厒怀堤杻忷巠饜笢妏蚚Y002﹜Y003腔奀緊ㄛ剒猁菴2怢詢厒怀堤杻忷巠饜﹝

要点  

·妏蚚樟萇怀堤倰腔FX3U炵蹈價掛等啋奀ㄛ 剒猁詢厒怀堤杻忷巠饜﹝

   詢厒怀堤杻忷巠饜腔怀堤峈船雄盄俶雄﹝

11. 采用表格设定方式的定位－TBL指令

11. 采用表格设定方式的定位－TBL指令

11.1 指令格式

FNC 152
TBL

TABLE

D

n

16位指令 指令记号 执行条件 32位指令 指令记号 执行条件

-

-
17祭

-

蟀哿硒俴倰

硌鍔怀

DTBL

DTBL
FNC 152 D

n

n
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11. 采用表格设定方式的定位－TBL指令

11.2 相关软元件一览

11.2  相关软元件一览 

1.特殊辅助继电器

眈壽杻忷落翑樟萇狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝

软元件编号
名称 属性 参考

Y000 Y001 Y002 Y003↗1

M8029 硌鍔硒俴賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8329 硌鍔硒俴祑都賦旰梓祩弇 黍堤蚳蚚 4.4.2誹

M8338↗2 樓熬厒雄釬↗3 褫雄 4.3.9誹

M8336↗4 笢剿怀硌隅髡夔衄虴↗3 褫雄 4.3.7誹

M8340 M8350 M8360 M8370 闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ 黍堤蚳蚚 4.4.3誹

M8343 M8353 M8363 M8373 淏蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8344 M8354 M8364 M8374 毀蛌憤癹 褫雄 4.3.1誹

M8347 M8357 M8367 M8377 笢剿陓瘍軀憮毀蛌↗3↗5 褫雄 4.3.8誹

M8348 M8358 M8368 M8378 隅弇硌鍔雄笢 黍堤蚳蚚 4.4.4誹

M8349 M8359 M8369 M8379 闕喳礿砦硌鍔↗3 褫雄 4.3.2誹

M8460↗2 M8461↗2 M8462↗2 M8463↗2 蚚誧笢剿怀硌鍔↗3 褫雄 4.3.7誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝ 

↗2. Ver.2.20眕奻腔莉勤茼﹝

↗3. RUN→STOP奀ㄛ壺﹝

↗4. Ver.1.30眕奻腔莉勤茼﹝

↗5. 勤蚚誧笢剿怀硌鍔啋璃奧晟ㄛ軀憮毀蛌髡夔祥雄釬﹝

2.特殊数据寄存器

眈壽杻忷杅擂敵湔狟桶垀尨﹝Y000﹜Y001﹜Y002﹜Y003峈闕喳怀堤傷啋璃﹝秝荌窒煦靡備腔都杅蚕※隅弇

扢隅§統杅懂扢隅﹝

软元件编号
名称 数据长 初始值 参考

Y000 Y001 Y002 Y003※1

D8336↗2 笢剿怀硌隅 16弇 － 4.3.7誹

D8340 腴弇 D8350 腴弇 D8360 腴弇 D8370 腴弇
絞硉敵湔[PLS] 32弇 0 4.4.1誹

D8341 詢弇 D8351 詢弇 D8361 詢弇 D8371 詢弇

D8342 D8352 D8362 D8372 價菁厒僅[Hz] 16弇 0 4.2.6誹

D8343 腴弇 D8353 腴弇 D8363 腴弇 D8373 腴弇
郔詢厒僅[Hz] 32弇 100,000 4.2.5誹

D8344 詢弇 D8354 詢弇 D8364 詢弇 D8374 詢弇

D8345 D8355 D8365 D8375 鰾俴厒僅[Hz] 16弇 1000 4.2.4誹

D8346 腴弇 D8356 腴弇 D8366 腴弇 D8376 腴弇
埻萸隙寥厒僅[Hz] 32弇 50,000 4.2.3誹

D8347 詢弇 D8357 詢弇 D8367 詢弇 D8377 詢弇

D8348 D8358 D8368 D8378 樓厒奀潔[ms]↗3 16弇 100 4.2.7誹

D8349 D8359 D8369 D8379 熬厒奀潔[ms]↗3 16弇 100 4.2.8誹

↗1. 婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ迵闕喳怀堤傷Y003眈壽腔啋璃衄虴﹝

↗2. Ver.1.30眕奻腔莉勤茼﹝

筍岆ㄛVer.2.20眕奻腔莉符盓厥蚚誧笢剿硌鍔啋璃腔硌隅﹝

↗3. 勤PLSV硌鍔奧晟ㄛ婓Ver.2.20眕奻腔莉笢酕樓熬厒雄釬奀符衄虴﹝
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11. 采用表格设定方式的定位－TBL指令

11.3 功能和动作

11.3  功能和动作 

蚚DTBL硌鍔腔闕喳怀堤傷D睿隅弇桶跡晤瘍ㄗnㄘㄛ勤GX Developer腔※隅弇扢隅§統杅笢啎珂扢隅腔雄釬ㄛ輛俴硌

隅ㄛ跦擂硌隅腔桶跡笢腔扢隅輛俴雄釬﹝

婓GX DeveloperㄗVer.8.23Z眕奻ㄘ笢扢隅隅弇扢隅統杅﹝

勤衾隅弇扢隅統杅笢扢隅腔隅弇桶跡笢腔※闕喳杅§﹜※薹§ㄛ褫眕蚚最唗﹜珆尨耀輸﹜儂賜醱脹輛俴曹載﹝

→ 关于定位设定参数的设定，参考11.4节

蚚隅弇濬梗ㄗ4笱ㄘ﹜闕喳杅[PLS]﹜薹[Hz]凳傖狟蹈隅弇硌鍔﹝

壽衾跪硌鍔腔雄釬ㄛ統蕉跪赻腔佽隴﹝

隅弇濬梗

雄釬硌鍔睿紱釬杅

統蕉
硌鍔

紱釬杅

怀堤闕喳杅 怀堤闕喳

薹

闕喳怀堤傷

啋璃

唅蛌源砃

陓瘍

DDVITㄗ笢剿隅弇ㄘ DDVIT 9梒

DPLSVㄗ褫曹厒闕喳怀堤ㄘ DPLSV ㄜ 10梒

DDRVIㄗ眈勤隅弇ㄘ DDRVI 8.2誹

DDRVAㄗ橈勤隅弇ㄘ DDRVA 8.3誹

↗1. PLSVㄗFNC157ㄘ硌鍔腔紱釬杅峈3跺﹝羶衄怀堤闕喳杅涴跺紱釬杅﹝

 

FNC 152
DTBL

n

勤雄釬蚚隅弇桶跡腔闕喳怀堤傷啋璃
酕硌隅﹝

隅弇桶跡腔扢隅

硌鍔怀

硌隅雄釬蚚隅弇桶跡腔桶跡晤瘍﹝

都杅扢隅腔扢隅

硌鍔怀
FNC♀♀♀ ↗1

D

C D E

A

B

FNC 152
DTBL

n

勤雄釬蚚隅弇桶跡腔闕喳怀堤傷啋璃
酕硌隅﹝

隅弇桶跡腔扢隅

硌鍔怀

硌隅雄釬蚚隅弇桶跡腔桶跡晤瘍﹝

都杅扢隅腔扢隅

硌鍔怀
FNC♀♀♀ ↗1

D

C D E

A

B

C
D E A B



B-113

FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
内置定位功能

通
用
事
项

A

内
置
定

位
功
能

B

连
接
实

例

附录

11. 采用表格设定方式的定位－TBL指令

11.4 定位设定参数的设定

11.4  定位设定参数的设定 

蚚GX DeveloperㄗVer.8.23Z眕奻ㄘ扢隅隅弇扢隅統杅﹝

勤衾隅弇扢隅統杅笢扢隅腔隅弇桶跡腔※闕喳杅§﹜※薹§ㄛ褫眕蚚最唗﹜珆尨耀輸﹜儂賜醱輛俴曹載﹝

→ 关于“脉冲数”、“频率”的设定变更，参考11.4.2节

11.4.1 通过GX Developer设定定位参数的操作 

蚚GX Developer Ver.8.23Z佽隴隅弇扢隅統杅腔扢隅紱釬﹝

打开参数设定。
邧僻賒醱酘耜腔馱最蹈桶腔[Parameter]→[PLC Parameter]﹝

馱最蹈桶羶衄掩珆尨奀ㄛ恁寁粕等戲腔[View]→[Project data list]﹝

1



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
内置定位功能

B-114

进行内存容量设定
婓※Memory capacity§笢恁笢※Positioning instruction settings (18 Blocks)§恁砐遺﹝

设定项目 设定内容 设定范围

Memory Capacity 扢隅最唗囀湔腔講﹝場宎硉ㄩ16000↗1

統蕉晤最

忒聊

 

Comment Capacity
扢隅褫晤最諷秶笢悵湔腔蛁庋講﹝場宎硉ㄩ0啋璃蛁庋

50萸/1輸ㄗ500祭ㄘ

File Register Capacity 扢隅恅璃敵湔講﹝場宎硉ㄩ0恅璃敵湔500萸/1輸ㄗ500祭ㄘ

Program Capacity 珆尨佼諷最唗笢褫妏蚚腔祭杅﹝

Special Function Memory Capacity 杻忷等啋腔場宎硉扢隅摯隅弇扢隅衄虴遜岆拸虴ㄛ勤森輛俴扢隅﹝ ㄜ

Special Function Block 

Settings

彆恁笢ㄛ寀杻忷髡夔耀輸/等啋腔場宎硉扢隅髡夔衄虴﹝褫

婓※I/O煦饜扢隅§珜醱笢輛俴杻忷等啋腔場宎扢隅﹝
ㄜ

Positioning Instruction 

Settings

彆恁笢ㄛ寀TBLㄗFNC152ㄘ硌鍔腔扢隅髡夔衄虴﹝褫婓※隅弇扢

隅§珜醱笢輛俴隅弇扢隅﹝
ㄜ
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11. 采用表格设定方式的定位－TBL指令

11.4 定位设定参数的设定

僑        恁
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11. 采用表格设定方式的定位－TBL指令

11.4 定位设定参数的设定

进行定位设定
婓Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ褫妏蚚隅弇扢隅﹝

1.点击“Positioning”页面。

婓※Memory capacity§珜醱笢ㄛ恁笢※Positioning instruction setting§綴ㄛ憩褫眕勤※Positioning§珜醱

酕扢隅賸﹝

2.设定TBL（FNC 152）指令用的定位常数。

设定项目 设定内容 设定范围

Bias Speed [Hz] 勤藩跺怀堤闕喳腔怀堤晤瘍扢隅價菁厒僅﹝場宎硉ㄩ0 郔詢厒僅腔1/10眕狟

Maximum Speed [Hz] 勤藩跺怀堤闕喳腔怀堤晤瘍扢隅郔詢厒僅﹝場宎硉ㄩ100000 ↗1

Creep Speed [Hz]
勤藩跺怀堤闕喳腔怀堤晤瘍扢隅DSZRㄗFNC 150ㄘ硌鍔腔鰾俴厒僅﹝

場宎硉ㄩ1000
10‵32767↗2

Zero return Speed [Hz]
勤藩跺怀堤闕喳腔怀堤晤瘍扢隅DSZRㄗFNC 150ㄘ硌鍔埻萸隙寥厒

僅﹝場宎硉ㄩ50000
↗1

Acceleration time [ms] 勤藩跺怀堤闕喳腔怀堤晤瘍扢隅樓厒奀潔﹝場宎硉ㄩ100 50‵5000

Deceleration time [ms] 勤藩跺怀堤闕喳腔怀堤晤瘍扢隅熬厒奀潔﹝場宎硉ㄩ100 50‵5000

Interrupt Input of 

DVIT instruction

勤藩跺怀堤闕喳腔怀堤晤瘍扢隅DVITㄗFNC 151ㄘ硌鍔雄釬蚚腔笢

剿怀↗3﹝勤衾祥妏蚚DVIT硌鍔腔闕喳怀堤傷啋璃ㄛ硌隅蚚誧

笢剿硌鍔啋璃ㄗMㄘ﹝

場宎扢隅                            扢隅毓峓

闕喳怀堤傷Y000ㄩX000                X000‵X007, M8460

闕喳怀堤傷Y001ㄩX001                X000‵X007, M8461

闕喳怀堤傷Y002ㄩX002                X000‵X007, M8462

闕喳怀堤傷Y003↗4ㄩX003              X000‵X007, M8463

酘暮

Y0 闕喳怀堤傷峈Y000腔扢隅砐醴﹝ ㄜ

Y1 闕喳怀堤傷峈Y001腔扢隅砐醴﹝ ㄜ

Y2 闕喳怀堤傷峈Y002腔扢隅砐醴﹝ ㄜ

Y3↗4 闕喳怀堤傷峈Y003腔扢隅砐醴﹝ ㄜ

Individual Setting
珆尨TBLㄗFNC 152ㄘ硌鍔腔桶跡扢隅蚚腔※砆牉扢隅§勤趕遺﹝

→关于设定操作，参考下页
ㄜ

↗1. 婓FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ闕喳怀堤傷峈囀离儒极奪怀堤奀ㄛ扢隅毓峓岆10‵100000Hz﹝

婓FX3U褫晤最諷秶笢ㄛ闕喳怀堤傷峈FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ扢隅毓峓岆10‵200000Hz﹝

↗2. 鰾俴厒僅斛剕雛逋☆價菁厒僅≒鰾俴厒僅≒郔詢厒僅★腔壽炵﹝

↗3. 扢隅腔笢剿怀祥夔睿詢厒數杅﹜怀笢剿﹜闕喳眸袙怀﹜SPDㄗFNC 67ㄘ硌鍔腔怀﹜坳DVIT

ㄗFNC 151ㄘ硌鍔腔笢剿怀脹ㄛ肮奀妏蚚

↗4. FX3UC褫晤最諷秶祥夔扢隅﹝婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫眕扢隅﹝
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11. 采用表格设定方式的定位－TBL指令

11.4 定位设定参数的设定

3.点击[Individual setting]按钮，显示“Positioning instruction setting”对话框。

设定各脉冲输出端的定位表格。

设定项目 设定内容 设定范围

Y0 扢隅闕喳怀堤傷峈Y000腔隅弇桶跡﹝ ㄜ

Y1 扢隅闕喳怀堤傷峈Y001腔隅弇桶跡﹝ ㄜ

Y2 扢隅闕喳怀堤傷峈Y002腔隅弇桶跡﹝ ㄜ

Y3↗1 扢隅闕喳怀堤傷峈Y003腔隅弇桶跡﹝ ㄜ

Rotation 

Direction Signal

扢隅唅蛌源砃怀堤腔怀堤晤瘍﹝↗1

場宎扢隅ㄩ闕喳怀堤傷Y000ㄩY010         

          闕喳怀堤傷Y001ㄩY011         

          闕喳怀堤傷Y002ㄩY012         

          闕喳怀堤傷Y003↗1ㄩY013

Y000‵Y357

M0‵M7679

S0‵S4095

Head Address
悵湔闕喳杅﹜薹腔扢隅杅擂腔啋璃宎晤瘍﹝

眕扢隅腔啋璃峈宎ㄛ梩蚚1600萸﹝場宎扢隅ㄩR0

D0‵D6400

R0‵R31168

No.
桶跡晤瘍﹝

褫扢隅1‵100﹝
ㄜ

Positioning 

Instruction

植狟蹈囀笢恁寁隅弇濬梗﹝

DDVITㄗ笢剿隅弇ㄘ﹜DPLSVㄗ褫曹厒闕喳怀堤ㄘ﹜DDRVIㄗ眈勤隅弇ㄘ﹜

DDRVAㄗ橈勤隅弇ㄘ

ㄜ

PulseㄗPLSㄘ 勤隅弇濬梗笢扢隅腔雄釬ㄗ硌鍔ㄘ扢隅怀堤闕喳杅﹝ ↗3

FrequencyㄗHzㄘ 勤隅弇濬梗笢扢隅腔雄釬ㄗ硌鍔ㄘ扢隅怀堤厒僅ㄗ闕喳薹ㄘ﹝

Up 蔚恁笢腔俴奻痄珨俴﹝ㄗ迵奻珨俴蝠遙﹝ㄘ ㄜ

Insert Down 蔚恁笢腔俴狟痄珨俴﹝ㄗ迵狟珨俴蝠遙﹝ㄘ ㄜ

Delete 刉壺恁笢腔俴﹝ ㄜ

Delete All 恁笢腔闕喳怀堤傷腔隅弇桶跡ㄛ扢隅窒掩刉壺﹝ ㄜ

Positioning Table 
Setting Will Not 
Be Initialized 
When The PLC is 
Powered On

彆恁笢ㄛ饒繫婓褫晤最諷秶奻萇奀ㄛ隅弇扢隅腔囀祥掩換冞﹝

植最唗﹜珆尨耀輸﹜珆尨脹蜊曹※闕喳杅§﹜※薹§ㄛ婓婬棒奻萇綴ㄛ

洷咡妏蚚蜆囀奀ㄛ恁寁﹝

森俋ㄛ婓涴笱錶奀ㄛ婓※宎啋璃§笢扢隅礿萇悵厥蚚腔啋璃﹝

ㄜ

Write
蔚GX Developer笢扢隅腔隅弇桶跡腔※闕喳杅§﹜※薹§腔囀迡褫晤

最諷秶腔※宎啋璃§羲宎腔1600萸啋璃笢﹝
ㄜ

Read

蔚褫晤最諷秶笢絞淏婓妏蚚腔隅弇桶跡腔※闕喳杅§﹜※薹§腔扢隅

囀ㄗ植※宎啋璃§羲宎腔1600萸ㄘㄛ植褫晤最諷秶笢黍堤懂﹝

婓黍堤腔杅擂笢ㄛ硐衄扢隅賸※隅弇濬梗§腔晤瘍符珆尨黍堤囀﹝

ㄜ

↗1. FX3UC褫晤最諷秶祥夔扢隅﹝婓FX3U褫晤最諷秶奻蟀諉2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ褫眕扢隅﹝
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11. 采用表格设定方式的定位－TBL指令

11.4 定位设定参数的设定

↗2. 妏蚚FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ狟垀尨ㄛ跦擂闕喳怀堤傷啋璃扢隅唅蛌源砃陓瘍﹝

脉冲输出端软元件 旋转方向信号

Y000 Y004

Y001 Y005

Y002 Y006

Y003 Y007
 

↗3. 統蕉隅弇濬梗笢恁寁腔硌鍔腔佽隴

定位类别 参考

DDVITㄗ笢剿隅弇ㄘ 9梒

DPLSVㄗ褫曹厒闕喳怀堤ㄘ 10梒

DDRVIㄗ眈勤隅弇ㄘ 8.2誹

DDRVAㄗ橈勤隅弇ㄘ 8.3誹

将参数（＋顺控程序）传入可编程控制器中

1.选择菜单栏的[Online]→[Write to PLC]，显示“Write to PLC”对话框。

↗1. Ver.8.13P‵Ver.8.24A腔GX Developer笢ㄛPLC倰瘍峈FX3UC﹝

2.选中参数，点击[Execute]按钮。

蔚恁寁腔囀換褫晤最諷秶笢﹝

換冞腔統杅婓褫晤最諷秶STOP→RUN綴衄虴﹝

森俋ㄛ彆婓※PLC Systemㄗ2ㄘ§笢蜊曹籵陓扢隅ㄛ饒繫蔚褫晤最諷秶腔萇埭剿羲珨棒ㄛ綴婬棒奻萇

ㄗONㄘ﹝

4
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11.4.2 定位设定参数的脉冲数、频率的设定变更 

隅弇扢隅統杅笢扢隅腔隅弇桶跡笢腔※Pulses§﹜※Frequency§ㄛ狟垀尨掩悵湔婓宎啋璃羲宎腔啋璃

笢﹝褫眕籵徹珆尨耀輸﹜儂賜醱蜊曹扢隅﹝

注意要点   

躺婓隅弇濬梗笢扢隅賸※DPLSVㄗ褫曹厒闕喳怀堤ㄘ§奀ㄛ賒醱奻腔※薹(Hz)§笢扢隅腔硉ㄛ掩釬峈闕喳杅珨耜

腔扢隅硉樓眕悵湔ㄛ奧迵薹耜眈勤茼腔啋璃曹峈「K0」ㄛ秪森蛁砩﹝

用显示模块、人机界面变更过的“Pulses”、“Frequency”，

在再次上电时，仍然被使用时  

       勤衾蚚珆尨耀輸﹜珆尨蜊曹徹腔※闕喳杅§﹜※  

       薹§ㄛ彆砑猁婓婬棒奻萇妏蚚腔趕ㄛ婓隅弇 

       扢隅統杅腔砆牉扢隅勤趕遺笢ㄛ恁笢※CPU萇埭奻萇 

       奀祥輛俴隅弇扢隅腔場宎趙§﹝妏蚚蜆扢隅奀ㄛ扢 

       隅悵厥蚚啋璃﹝

       森俋ㄛ彆祥硒俴蜆扢隅ㄛ饒繫蚚隅弇扢隅統杅懂場 

       宎趙扢隅腔囀ㄛ秪森曹載腔囀頗隍囮ㄛ蛁砩﹝

脉冲输

出端软

元件

定位

表格

编号

脉冲数 频率

Y000

1 R1, R0 R3, R2

2 R5, R4 R7, R6

3 R9, R8 R11, R10

100 R397, R396 R399, R398

Y001

1 R401, R400 R403, R402

2 R405, R404 R407, R406

3 R409, R408 R411, R410

100 R797, R796 R799, R798

Y002

1 R801, R800 R803, R802

2 R805, R804 R807, R806

3 R809, R808 R811, R810

100 R1197, R1196 R1199, R1198

Y003

1 R1201, R1200 R1203, R1202

2 R1205, R1204 R1207, R1206

3 R1209, R1208 R1211, R1210

100 R1579, R1596 R1599, R1598

..
.

..
.

..
.

..
.

..
.

..
.

..
.

..
.

..
.

..
.

..
.

..
.

11. 采用表格设定方式的定位－TBL指令

11.4 定位设定参数的设定

蔚宎啋璃扢隅峈R0奀

僑         恁

蔚宎啋璃扢隅峈R0奀

僑         恁
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11. 采用表格设定方式的定位－TBL指令

11.4 定位设定参数的设定

将用显示模块、人机界面变更的“Pulse”、“Frequency”，

读出到参数中，并保存的方法

1) 婓隅弇扢隅統杅腔砆牉扢隅勤趕遺笢ㄛ恁笢※Positioning table settings will not be initialized when  

the PLC is powered pn§﹝

2) 萸僻[Read]偌聽ㄛ植蟀諉腔價掛等啋笢黍堤※Pulse§﹜※Frequency§腔扢隅杅擂﹝

硐勤扢隅賸隅弇濬梗腔隅弇桶跡晤瘍硒俴黍堤﹝

3) ※敵湔黍§賦旰綴ㄛ悵湔恅璃﹝

恁笢

萸僻[Read]
偌聽﹝
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12 程序实例

最唗妗瞰岆諷秶1粣腔MELSERVO炵蹈侜督溫湮腔珨跺瞰赽﹝

壽衾MELSERVO-C, -J2(S), -H, -J3炵蹈腔蟀諉妗瞰ㄛ統蕉狟蹈砐醴眕摯忒聊﹝

→ 参考3章、附录：连接实例

→ 参考FX3U硬件篇手册

→ 参考FX3UC硬件篇手册

→ 参考使用的伺服放大器的手册

动作 指令
程序实例

指令的说明
继电器梯形图 步进梯形图

儂迮埻萸隙寥 湍DOG刲坰腔埻萸隙寥 DSZR(FNC 150) 12.2.1誹 12.3.1誹 6.2誹

橈勤弇离潰堤炵苀 ABS絞硉黍堤 ABS(FNC 155) 12.5誹 ㄜ 7梒

等厒隅弇
眈勤隅弇 DRVI(FNC 158) 12.2.1誹 12.3.1誹 8.2誹

橈勤隅弇 DRVA(FNC 159) 12.2.1誹 12.3.1誹 8.3誹

粒蚚桶跡扢隅源宒腔隅弇 TBL(FNC 152) 12.4誹 ㄜ 11梒

12. 程序实例
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12 程序实例

12.1 输入输出的分配

12.1  输入输出的分配 

最唗妗瞰笢妏蚚闕喳怀堤傷Y000ㄗ棉遺ㄘ腔1粣﹝妏蚚坳闕喳怀堤傷啋璃腔奀緊ㄛ蜊黍啋璃﹝

筍岆硐衄蟀諉賸2怢FX3U-2HSY-ADP奀ㄛ符褫眕妏蚚闕喳怀堤傷Y003﹝

信号名称
输入输出编号

连接端
Y000 Y001 Y002 Y003

闕喳揹↗1ㄗ闕喳怀堤傷ㄘ Y000 Y001 Y002 Y003

蟀諉MELSERVO炵蹈腔侜督溫湮﹝

源砃↗2↗3ㄗ唅蛌源砃陓瘍ㄘ Y004 Y005 Y006 Y007

錨陓瘍↗3↗4 Y020 Y024 Y030 Y034

錨萸陓瘍↗4↗5 X004 X005 X006 X007

侜督袧掘疑↗6 X014 X015 X016 X017

蕾撈礿砦硌鍔 X020 X040 X050 X070

蟀諉俋窒羲壽﹝

埻萸隙寥硌鍔 X021 X041 X051 X071

JOGㄗ+ㄘ硌鍔 X022 X042 X052 X072

JOGㄗ-ㄘ硌鍔 X023 X043 X053 X073

淏蛌隅弇硌鍔 X024 X044 X054 X074

毀蛌隅弇硌鍔 X025 X045 X055 X075

礿砦硌鍔 X030 X034 X060 X064

輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ↗4↗5 X010 X011 X012 X013

蟀諉換覜﹜癹弇羲壽﹝
笢剿陓瘍 X000 X001 X002 X003

淏蛌癹弇1ㄗLSFㄘ↗7 X026 X046 X056 X076

毀蛌癹弇1ㄗLSRㄘ↗7 X027 X047 X057 X077

妏蚚橈勤

弇离潰堤

炵苀奀

ABSㄗbit0ㄘ X031 X035 X061 X065

蟀諉掛鼠侗腔MELSERVO炵蹈腔侜督溫湮﹝ㄗMR-J2, 

MR-J2S, MR-J3, MR-Hㄘ

ABSㄗbit1ㄘ X032 X036 X062 X066

楷冞杅擂袧掘賦旰 X033 X037 X063 X067

侜督ON Y021 Y025 Y031 Y035

ABS換冞耀宒 Y022 Y026 Y032 Y036

ABS Y023 Y027 Y033 Y037

↗1. 婓FX3U-2HSY-ADP笢妏蚚※淏蛌闕喳揹§﹜※毀蛌闕喳揹§奀ㄛ蔚陓瘍靡備蜊黍傖淏蛌闕喳揹﹝

↗2. 婓FX3U-2HSY-ADP笢妏蚚※淏蛌闕喳揹§﹜※毀蛌闕喳揹§奀ㄛ蔚陓瘍靡備蜊黍傖毀蛌闕喳揹﹝

↗3. FX3UC褫晤最諷秶Ver.2.20眕狟奀ㄛ蔚源砃睿錨陓瘍腔怀堤晤瘍誑遙﹝

↗4. 妏蚚橈勤弇离潰堤炵苀ㄛ婓場棒埻萸潰堤笢祥妏蚚DSZR硌鍔﹜ZRN硌鍔奀ㄛ蜆陓瘍祥猁﹝妏蚚橈勤弇离潰堤炵苀

奀ㄛ統蕉狟蹈砐醴眕摯忒聊﹝
→参考7章以及使用的伺服放大器的手册

↗5. 蚚ZRN硌鍔輛俴埻萸隙寥奀ㄛ蔚輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ蛌峈錨萸陓瘍腔怀晤瘍﹝ZRN硌鍔笢祥妏蚚錨萸陓瘍﹝

系列名 参数No. 设定值

MR-C 21 020

↗6. 峈賸蔚 MR-C↓A倰侜督溫湮腔CN1諉芛腔渀No.3曹峈侜督袧掘疑陓瘍ㄛ剒猁輛俴狟腔扢隅﹝

↗7. 峈賸假獗ㄛ祥躺躺婓褫晤最諷秶耜ㄛ婓侜督溫湮耜珩扢數淏蛌癹弇睿毀蛌癹弇腔癹弇羲壽﹝

森奀ㄛ妏褫晤最諷秶耜腔癹弇羲壽掀侜督溫湮耜腔癹弇羲壽尕珂雄釬﹝

LSR LSF

毀蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

毀蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

淏蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

淏蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

侜督萇儂

毀蛌          淏蛌
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12 程序实例

12.2 正反转的程序[继电器梯形图程序]

12.2  正反转的程序[继电器梯形图程序] 

12.2.1 程序实例 

跦擂狟芞堍俴ㄛ粒蚚橈勤弇离源宒輛俴隅弇﹝

→ 关于输入输出的分配，参考12.1节

↗1. 彆郔詢厒僅﹜樓厒奀潔﹜熬厒奀潔﹜埻萸隙寥厒僅﹜鰾俴厒僅腔扢隅峈場宎硉腔囀憩褫眕腔趕ㄛ寀祥剒猁最唗﹝

→ 关于相关软元件，参考4.1节～4.4节

100

500Hz

500Hz

500000

X020

X014

M8000

M8002
D8343K100000

FNC 12
DMOV

D8345K1000FNC 12
MOV

D8346K50000
FNC 12
DMOV

D8348K100
FNC 12
MOV

D8349K100
FNC 12
MOV

M8000

M10RST

M12RST

M13RST

X026

X027

D8464H0020
FNC 12
MOVP

怀堤闕喳薹

埻萸

樟萇枍倛芞最唗腔尨瞰

樓熬厒奀潔
200ms

100000Hz

侜督袧掘疑

蕾撈礿砦
M8349

X粣ㄗY000ㄘ闕喳怀堤礿砦
ㄗ蕾撈礿砦統蕉4.7.2誹ㄘ

毀蛌憤癹ㄗY000ㄘ

埻萸潰堤賦旰
梓祩弇腔葩弇

淏蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

毀蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

淏蛌憤癹ㄗY000ㄘ

湍錨怀堤腔埻萸隙寥衄虴
ㄗ錨陓瘍ㄩY020ㄘ

M8343

M8344

M8464

M8341

M8342

熬厒奀潔腔扢隅
100(ms)   D8349

淏蛌源砃埻萸隙寥

郔詢厒僅腔扢隅
100,000(Hz)   D8344, D8343

鰾俴厒僅腔扢隅
1,000(Hz)   D8345

埻萸隙寥厒僅腔扢隅
50,000(Hz)   D8347, D8346

樓厒奀潔腔扢隅
100(ms)   D8348

場宎闕喳

淏蛌憤癹

毀蛌憤癹

RUN潼諷

RUN潼諷

↗1

↗1

↗1

↗1

↗1
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12.2 正反转的程序[继电器梯形图程序]

12 程序实例

M10RST

M12RST

M13RST

M101 M102

M100

Y004X004X010FNC 150
DSZR

M10SET

M101

M102

JOG
(+)

M8348
M12RST

M104

M13RST

M103

Y004K30000
FNC 158
DDRVI

X022

JOG(+)
M104

JOG
(-)

M8348
M12RST

M106

M13RST

M105

Y004Y000K30000K-999999FNC 158
DDRVI

X023

JOG(-)
M106

M8329

X030

X030

X030

埻
萸
隙
寥

埻萸
隙寥
祑都
賦旰

埻萸
隙寥

隅弇
雄笢
(Y000)

埻萸
隙寥
淏都
賦旰

X021 M8348

M100

埻萸
隙寥笢

礿砦硌鍔
輪萸陓瘍 錨萸陓瘍 闕喳怀堤

傷晤瘍
唅蛌源砃
陓瘍

Y000

M8029

M8329

祑都賦旰

硒俴賦旰
梓祩弇

J
O
G
堍
俴

隅弇
雄笢
(Y000)

JOG(+)
賦旰

JOG(+)
痄雄笢

礿砦硌鍔
怀堤闕喳
杅(+源砃
腔郔湮硉)

怀堤闕
喳薹

闕喳怀堤
傷晤瘍

唅蛌源砃
陓瘍

礿砦硌鍔
怀堤闕喳
杅(-源砃
腔郔湮硉)

怀堤闕
喳薹

闕喳怀堤
傷晤瘍

唅蛌源砃
陓瘍

祑都賦旰

祑都賦旰

M8329

K999999 Y000

X022

M103

X023

M105

JOG(-)
賦旰

隅弇
雄笢
(Y000)

JOG(-)
痄雄笢

埻萸潰堤賦旰
梓祩弇腔葩弇

淏蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

毀蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

埻萸隙寥笢

湍DOG刲坰腔
埻萸隙寥硌鍔
(錨陓瘍ㄩY020)

埻萸潰堤賦旰
梓祩弇

埻萸隙寥淏都賦旰

埻萸隙寥祑都賦旰

淏蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

毀蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

JOG(+)痄雄笢

妏蚚眈勤隅弇硌鍔ㄛ
硒俴+源砃腔JOG堍俴
(Y004=ON)

JOG(+)賦旰

淏蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

毀蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

JOG(-)痄雄笢

妏蚚眈勤隅弇硌鍔ㄛ
硒俴-源砃腔JOG堍俴
(Y004=OFF)

JOG(-)賦旰
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12 程序实例

12.2 正反转的程序[继电器梯形图程序]

M107

M108

M109

M10 M109

00

M110

M111

M112

M10 M112

X030

M12RST

M13RST

DDRVA

M12SET

M12RST

M13RST

K100

M13SET

END

X030
FNC 159
DDRVA

淏
蛌
源
砃
隅
弇

毀
蛌
源
砃
隅
弇

淏蛌
耜隅
弇祑
都賦
旰

淏蛌
隅弇

隅弇
雄笢

埻萸潰堤
賦旰梓祩
弇

淏蛌
耜隅
弇淏
都賦
旰

淏蛌
耜隅
弇笢

M107

M8348X024 M108

毀蛌
耜隅
弇祑
都賦
旰

毀蛌
隅弇

隅弇
雄笢
(Y000)

埻萸潰堤
賦旰梓祩
弇

毀蛌
耜隅
弇淏
都賦
旰

毀蛌
耜隅
弇笢

X025 M8348 M111

M110

礿砦硌鍔
橈勤弇
离硌隅

怀堤
闕喳
薹

闕喳怀
堤傷晤瘍

唅蛌源砃
陓瘍

M8029

Y004Y000K100000K500000FNC 159

M8329

祑都賦旰

硒俴賦旰
梓祩弇

礿砦硌鍔
橈勤弇
离硌隅

怀堤
闕喳
薹

闕喳怀
堤傷晤瘍

唅蛌源砃
陓瘍

祑都賦旰

硒俴賦旰
梓祩弇

Y004Y000K100000

M8029

M8329 毀蛌耜隅弇祑都
賦旰梓祩弇

淏蛌耜隅弇
賦旰梓祩弇

毀蛌耜隅弇
賦旰梓祩弇

淏蛌耜隅弇笢

妏蚚橈勤隅弇硌鍔ㄛ
砃橈勤弇离500000
痄雄(Y004)=ON

淏蛌耜隅弇
賦旰梓祩弇

淏蛌耜隅弇淏都
賦旰梓祩弇

淏蛌耜隅弇祑都
賦旰梓祩弇

淏蛌耜隅弇
賦旰梓祩弇

毀蛌耜隅弇
賦旰梓祩弇

毀蛌耜隅弇笢

毀蛌耜隅弇
賦旰梓祩弇

妏蚚橈勤隅弇硌鍔ㄛ
砃橈勤弇离100痄雄
(Y004)=OFF

毀蛌耜隅弇淏都
賦旰梓祩弇
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12 程序实例

12.3正反转的程序[步进梯形图（STL）

12.3  正反转的程序[步进梯形图（STL）程序] 

12.3.1 程序实例 

跦擂狟芞堍俴ㄛ粒蚚橈勤弇离源宒輛俴隅弇﹝

→ 关于输入输出的分配，参考12.1节

100 100000Hz

200ms

500Hz

500Hz

500000

M8342

M5
S0 S10 S11 S12 S13 M8349

X020
M8349

X014
M10RST

M12RST

M13RST

M8343

M8344

X026

X027

M8341

D8464H0020FNC 12
 MOVP

M8464

蕾撈礿砦

侜督袧掘疑

淏蛌憤癹

毀蛌憤癹

RUN潼諷

RUN潼諷

M8000

M8000

埻萸隙寥 JOG
(+)

JOG
(-)

淏蛌
隅弇

毀蛌
隅弇

Y0闕喳
怀堤礿砦

堍俴礿砦笢

X粣ㄗY000ㄘ闕喳怀堤礿砦
ㄗ蕾撈礿砦統蕉4.7.2誹ㄘ

埻萸潰堤賦旰
梓祩弇腔葩弇

淏蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

毀蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

淏蛌憤癹ㄗY000ㄘ

毀蛌憤癹ㄗY000ㄘ

湍錨怀堤腔埻萸隙寥衄虴
ㄗ錨陓瘍ㄩY020ㄘ

淏蛌源砃埻萸隙寥

妏蚚祭輛枍倛芞ㄗSTLㄘ硌鍔腔最唗尨瞰

怀堤闕喳薹

埻萸

樓熬厒奀潔



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
内置定位功能

B-126

12 程序实例

12.3正反转的程序[步进梯形图（STL）

M5

X022 M5

M5 M10

X023 M5

M10RST

M12RST

M13RST

S0SET

M12RST

M13RST

S10SET

M12RST

M13RST

S12SET

M12RST

M13RST

S11SET

X021

X024

D8343K100000FNC 12
DMOV

D8345K1000FNC 12
MOV

D8346K50000FNC 12
DMOV

D8348K100FNC 12
MOV

D8349K100FNC 12
MOV

場宎闕喳

埻萸
隙寥

JOG(+)
↗2

JOG(-)
↗2

淏蛌隅弇

堍俴礿砦笢

堍俴礿砦笢

堍俴礿砦笢

堍俴礿砦笢 埻萸潰堤
賦旰梓祩弇

M8002 ↗1

↗1

↗1

↗1

↗1

淏蛌耜隅弇袨怓
(S12)腔雄

郔詢厒僅腔扢隅
100,000(Hz)   D8344, D8343

鰾俴厒僅腔扢隅
1,000(Hz)   D8345

埻萸隙寥厒僅腔扢隅
50,000(Hz)   D8347, D8346

樓厒奀潔腔扢隅
100(ms)   D8348

熬厒奀潔腔扢隅
100(ms)   D8349

埻萸潰堤賦旰
梓祩弇腔葩弇

淏蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

毀蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

埻萸隙寥袨怓(S0)腔雄

淏蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

毀蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

JOG(+)袨怓(S10)腔雄

淏蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

毀蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

JOG(-)袨怓(S10)腔雄

淏蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

毀蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

↗1. 彆郔詢厒僅﹜樓厒奀潔﹜熬厒奀潔﹜埻萸隙寥厒僅﹜鰾俴厒僅腔扢隅峈場宎硉腔囀憩褫眕腔趕ㄛ寀祥剒猁最唗﹝

→关于相关软元件，参考4.1节～4.4节

↗2. 1棒JOG堍俴腔郔湮痄雄講岆FNC158ㄗDRVIㄘ硌鍔腔怀堤闕喳杅㊣999,999跺闕喳﹝

砑猁痄雄腔講閉徹涴跺杅硉奀ㄛ婬棒硒俴JOG﹝



B-127

FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
内置定位功能

通
用
事
项

A

内
置
定

位
功
能

B

连
接
实

例

附录

12 程序实例

12.3正反转的程序[步进梯形图（STL）

M8340

Y000
怀堤笢

M50

脹渾1跺
堍呾笚

X022

JOG(+)

M51

埻萸隙寥

湍DOG刲坰腔埻萸隙寥硌鍔
(錨陓瘍ㄩY020)

埻萸潰堤賦旰
梓祩弇

埻萸隙寥賦旰
ㄗ赻葩弇ㄘ

JOG(+)賦旰
ㄗ赻葩弇ㄘ

妏蚚眈勤隅弇硌鍔ㄛ
硒俴-源砃腔JOG堍俴
(Y004=OFF)

JOG(-)賦旰
ㄗ赻葩弇ㄘ

妏蚚眈勤隅弇硌鍔ㄛ
硒俴+源砃腔JOG堍俴
(Y004=ON)

S0STL

Y004Y000

M10SET

S0RST

S10RST

M50

脹渾1跺
堍呾笚

M8029

硒俴賦旰
梓祩弇

X004X010
FNC 150
DSZR

唅蛌源
砃陓瘍

闕喳怀
堤傷晤瘍

錨萸
陓瘍

M50

S10STL

Y004Y000K30000K999999
FNC 158
DDRVI

唅蛌源
砃陓瘍

闕喳怀
堤傷晤瘍

怀堤闕
喳薹

怀堤闕喳
杅(+源砃
腔郔湮硉)

M51

S11STL JOG(-)

Y004Y000K30000K-999999
FNC 158
DDRVI

唅蛌源
砃陓瘍

闕喳怀
堤傷晤瘍

怀堤闕
喳薹

怀堤闕喳
杅(-源砃
腔郔湮硉)

S11RST

M52

脹渾1跺堍呾
笚

M8000

RUN潼諷

M8340

Y000
怀堤笢

M51

脹渾1跺
禸鏡笚

脹渾1跺
禸鏡笚

M8000

RUN笢潼諷

X023

JOG(-)

M52

脹渾1跺
禸鏡笚

M8340

Y000
怀堤笢

M52

脹渾1跺
禸鏡笚

M8000

RUN笢潼諷

↗4

↗4

J
O
G
堍
俴

JOG(+)

脹渾1跺堍呾
笚

脹渾1跺堍呾笚

X030

礿砦硌鍔

X030

礿砦硌鍔

X030

礿砦硌鍔

M5

堍俴
礿砦笢

M10

埻萸潰
堤賦旰
梓祩弇

淏蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

毀蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

毀蛌耜隅弇袨怓
(S13)腔雄

M12RST

M13RST

S13SET

毀蛌
隅弇

X025

埻
萸
隙
寥

輪萸
陓瘍

↗3. 笢砦隅弇奀ㄛ諍砦善闕喳怀堤笢潼諷ㄗM8340[Y000蚚]ㄘ峈OFFㄛ祥猁妏STL硌鍔OFFㄗ葩弇ㄘㄛ峈森婓隅弇硌

鍔脣礿砦蚚揖萸﹝

↗4. 峈賸滅砦隅弇硌鍔腔肮奀雄ㄛ蔚硌鍔腔雄奀唗晊喧1跺堍呾笚﹝
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12 程序实例

12.3正反转的程序[步进梯形图（STL）

M8340

Y000
怀堤笢

M53

脹渾1跺堍
呾笚

妏蚚橈勤隅弇硌鍔ㄛ砃橈勤弇离
500000痄雄
(Y004)=ON

淏蛌耜隅弇賦旰梓祩弇

淏蛌耜隅弇賦旰
ㄗ赻葩弇ㄘ

S12STL

Y004Y000

M12SET

S12RST

M53

脹渾1跺堍
呾笚

M8029

硒俴賦旰
梓祩弇

K100000K500000
FNC 159
DDRVA

唅蛌源
砃陓瘍

闕喳怀堤
傷晤瘍

怀堤闕
喳薹

橈勤弇
离硌隅

M53

M13SET

M54

M8000

RUN潼諷

M8340

Y000
怀堤笢

M54

脹渾1跺堍
呾笚 ↗6

↗6

唅蛌源
砃陓瘍

闕喳怀堤
傷晤瘍

怀堤闕
喳薹

橈勤弇
离硌隅

S13RST

RET

END

毀蛌耜隅弇賦旰
ㄗ赻葩弇ㄘ

S13STL 毀蛌隅弇

Y004Y000
M54

脹渾1跺堍
呾笚

K100000K100
FNC 159
DDRVA

毀蛌耜隅弇賦旰梓祩弇

妏蚚橈勤隅弇硌鍔ㄛ砃橈勤弇离
100痄雄
(Y004)=OFF

M8029

硒俴賦旰
梓祩弇

M8000

RUN潼諷

淏蛌隅弇

脹渾1跺堍呾笚

脹渾1跺堍呾笚

X030

礿砦硌鍔

X030

礿砦硌鍔

淏
蛌
源
砃
隅
弇

毀
蛌
源
砃
隅
弇

↗5. 笢砦隅弇奀ㄛ諍砦善闕喳怀堤笢潼諷ㄗM8340[Y000蚚]ㄘ峈OFFㄛ祥猁妏STL硌鍔OFFㄗ葩弇ㄘㄛ峈森婓隅弇硌鍔

脣礿砦蚚揖萸﹝

↗6. 峈賸滅砦隅弇硌鍔腔肮奀雄ㄛ蔚硌鍔腔雄奀唗晊喧1跺堍呾笚﹝
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100

埻萸

怀堤闕喳薹
100000Hz

樓熬厒奀潔
200ms

500Hz

500Hz

500000

恁笢

↗1

12.4  采用表格设定方式进行定位 

跦擂狟芞堍俴ㄛ粒蚚橈勤弇离源宒輛俴隅弇﹝

→关于输入输出的分配，参考12.1节

12.4.1 通过GX Developer的设定 

蚚GX Developer Ver.8.23Z佽隴隅弇扢隅統杅腔扢隅紱釬﹝

双击画面左侧的工程列表的[Parameter]→[PLC Parameter]。
馱最蹈桶羶衄掩珆尨奀ㄛ恁寁粕等戲腔[View]→[Project data list]﹝

在“Memory Capacity”中选中“Positioning instruction settings”选项框。

↗1. 隅弇扢隅剒猁9000祭﹝最唗講祥逋奀ㄛ蔚※Memory Capacity§扢隅峈16000祭眕奻﹝

 

12 程序实例

12.4 采用表格设定方式进行定位

1

100

埻萸

怀堤闕喳薹
100000Hz

樓熬厒奀潔
200ms

500Hz

500Hz

500000

恁笢

↗1

2

100

埻萸

怀堤闕喳薹
100000Hz

樓熬厒奀潔
200ms

500Hz

500Hz

500000

恁笢

↗1



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
内置定位功能

B-130

12 程序实例

12.4 采用表格设定方式进行定位

3 点击“Positioning”页面，如下所示对脉冲输出端Y000做设定。
婓※Memory Capacity§珜醱笢ㄛ恁笢※Positioning§綴ㄛ憩褫眕勤※Positioning§珜醱酕扢隅賸﹝

婓Ver.2.20眕奻腔FX3U·FX3UC褫晤最諷秶笢ㄛ褫妏蚚隅弇扢隅﹝

点击[Individual setting]按钮，显示“Individual Setting”对话框。
萸僻※Y000§珜醱ㄛ狟垀尨勤闕喳怀堤傷Y000腔隅弇桶跡酕扢隅﹝

4

设定项目 设定内容

Bias Speed[Hz] 500

Maximum Speed[Hz] 100,000

Creep Speed[Hz] 1000

Zero Return Speed[Hz] 50000

Acceleration Time[ms] 100

Deceleration Time[ms] 100

Interrupt Input for 

DVIT instruction
X000

设定项目 设定内容

Rotation Direction 

Signal
Y004

First Device R0

No.1

Positioning 

Type
DDRVIㄗ眈勤隅弇ㄘ

Number of 

Pulses(PLS)
999,999

Frequency(Hz) 30000

No.2

Positioning 

Type
DDRVIㄗ眈勤隅弇ㄘ

Number of 

Pulses(PLS)
-999,999

Frequency(Hz) 30000

No.3

Positioning 

Type
DDRVAㄗ橈勤隅弇ㄘ

Number of 

Pulses(PLS)
500,000

Frequency(Hz) 100,000

No.4

Positioning 

Type
DDRVAㄗ橈勤隅弇ㄘ

Number of 

Pulses(PLS)
100

Frequency(Hz) 100,000
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设定项目 设定内容

Rotation Direction 

Signal
Y004

First Device R0

No.1

Positioning 

Type
DDRVIㄗ眈勤隅弇ㄘ

Number of 

Pulses(PLS)
999,999

Frequency(Hz) 30000

No.2

Positioning 

Type
DDRVIㄗ眈勤隅弇ㄘ

Number of 

Pulses(PLS)
-999,999

Frequency(Hz) 30000

No.3

Positioning 

Type
DDRVAㄗ橈勤隅弇ㄘ

Number of 

Pulses(PLS)
500,000

Frequency(Hz) 100,000

No.4

Positioning 

Type
DDRVAㄗ橈勤隅弇ㄘ

Number of 

Pulses(PLS)
100

Frequency(Hz) 100,000

12 程序实例

12.4 采用表格设定方式进行定位

5 编写程序。
→ 程序实例参考12.4.2

选择菜单栏的[Online]→[Write to PLC]，显示“Write to PLC”对话框。

↗1. Ver.8.13P‵Ver.8.24A腔GX Developer笢ㄛPLC倰瘍峈FX3UC﹝

点击[Param+Prog]按钮后，点击[Execute]按钮。
蔚統杅晤迡綴腔最唗換褫晤最諷秶笢﹝

換冞腔統杅婓褫晤最諷秶STOP→RUN綴衄虴﹝

12.4.2 动作用程序 
 

樟萇枍倛芞最唗腔尨瞰

6

7

�� �

�
�

↗1

�� �

�
�

↗1
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12 程序实例

12.4 采用表格设定方式进行定位

埻萸
隙寥

隅弇
雄笢
(Y000)

隅弇
雄笢
(Y000)

埻萸
隙寥
淏都
賦旰

埻萸
隙寥
祑都
賦旰

埻萸
隙寥

M8348
M10RST

M12RST

M13RST

X021 M101

M100

M102

M100

Y004Y000X004X010� FNC150
�  DSZR

M8029
M10SET

M101

M102
M8329

JOG
(+)

M8348
M12RST

X022 M104

JOG(+)
賦旰

隅弇
雄笢
(Y000)

賦旰

M13RST

M103

K1Y000FNC152
DTBL

�� ��
�� ��

�� ��
��

M103

JOG(+)
痄雄笢

痄雄笢

X022

JOG(+)
M104

M8329

祑都賦旰

埻
萸
隙
寥

J
O
G
堍
俴 JOG

(-)

M8348
M12RST

X023 M106

JOG(-)

M13RST

M105

K2Y000

�� ��
�� ��

�� ��
��

M105

JOG(-)

X023

JOG(-)
M106

M8329

X030

礿砦硌鍔
輪萸陓瘍 錨萸陓瘍 闕喳怀堤

傷晤瘍
唅蛌源砃
陓瘍

闕喳怀堤
傷晤瘍

桶跡晤瘍

闕喳怀堤
傷晤瘍

桶跡晤瘍

硒俴賦旰
梓祩弇

祑都賦旰

X030

礿砦硌鍔

祑都賦旰

礿砦硌鍔

X030 FNC152
DTBL

埻萸潰堤賦旰梓祩弇
腔葩弇

淏蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

毀蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

埻萸隙寥笢

湍DOG刲坰腔埻萸隙寥
硌鍔(錨陓瘍ㄩY020)

埻萸潰堤賦旰梓祩弇

埻萸隙寥淏都賦旰

埻萸隙寥祑都賦旰

淏蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

毀蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

JOG(+)痄雄笢

硒俴闕喳怀堤傷Y000
腔隅弇桶跡腔晤瘍1﹝

JOG(+)賦旰

淏蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

毀蛌耜隅弇賦旰
梓祩弇腔葩弇

JOG(-)痄雄笢

硒俴闕喳怀堤傷Y000
腔隅弇桶跡腔晤瘍2﹝

JOG(-)賦旰
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12 程序实例

12.4 采用表格设定方式进行定位

M8348X024

M107

淏蛌耜
隅弇笢

M107

M8029

M108

M109
M8329

�� ��

M10 M108 M109

淏
蛌
源
砃
隅
弇

毀
蛌
源
砃
隅
弇

M110

M8029

M111

M112
M8329

M8348X025

M110

M10 M111 M112

X030

礿砦硌鍔

硒俴賦旰
梓祩弇

祑都賦旰

M12RST

M13RST

K3Y000FNC152
DTBL

M12SET

M12RST

M13RST

K4Y000

M13SET

END

X030 FNC152
DTBL

闕喳怀堤
傷晤瘍

桶跡
晤瘍

淏蛌
隅弇

隅弇
雄笢

埻萸潰堤
賦旰
梓祩弇

淏蛌耜
隅弇
淏都
賦旰

淏蛌耜
隅弇
祑都
賦旰

毀蛌耜
隅弇笢

礿砦硌鍔

硒俴賦旰
梓祩弇

祑都賦旰

闕喳怀堤
傷晤瘍

桶跡
晤瘍

毀蛌
隅弇

隅弇
雄笢
(Y000)

埻萸潰堤
賦旰
梓祩弇

淏蛌耜
隅弇
淏都
賦旰

淏蛌耜
隅弇
祑都
賦旰

淏蛌耜隅弇
賦旰梓祩弇

毀蛌耜隅弇
賦旰梓祩弇

淏蛌耜隅弇笢

硒俴闕喳怀堤傷Y000
腔隅弇桶跡腔晤瘍3﹝

淏蛌耜隅弇
賦旰梓祩弇

淏蛌耜隅弇淏都
賦旰梓祩弇

淏蛌耜隅弇祑都
賦旰梓祩弇

淏蛌耜隅弇
賦旰梓祩弇

毀蛌耜隅弇
賦旰梓祩弇

硒俴闕喳怀堤傷Y000
腔隅弇桶跡腔晤瘍4﹝

毀蛌耜隅弇
賦旰梓祩弇

毀蛌耜隅弇淏都
賦旰梓祩弇

毀蛌耜隅弇笢

毀蛌耜隅弇祑都
賦旰梓祩弇
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12 程序实例

12.5 通过ABS指令读出ABS当前值的程序

12.5  通过ABS指令读出ABS当前值的程序 

1) 婓闕喳怀堤傷Y000腔隅弇蚚硌鍔腔絞硉敵湔笢悵湔ABS杅擂腔最唗

2) 婓FX2N-1PG﹜麼氪FX2N-10PG腔絞硉敵湔笢悵湔ABS杅擂腔最唗﹝

注意事项  

↗1. ABS杅擂岆眕闕喳遙呾硉腔倛宒掩黍腔ㄛ秪森FX2N-1PG腔統杅扢隅ㄗBFM#3ㄘ硌隅峈「鎮湛炵苀」﹝

↗2. 渀勤悵湔闕喳遙呾硉腔絞硉敵湔ㄗBFM#40, #39ㄘㄛ硒俴砃FX2N-10PG迡ABS杅擂腔紱釬﹝

M8000

RUN
潼諷

FNC155
DABS

X031 Y021 D8340

ABS黍堤賦旰

T0

黍堤閉奀

M8029

硒俴賦旰梓祩弇

RUN
潼諷

ABS黍堤賦旰

黍堤閉奀

硒俴賦旰梓祩弇

T0

M2

M 1SET

K50M1

M8000
FNC155
DABS

X020 Y011 D100

T0

M8029

T0

M2

M 1SET

K50M1

M1

ABS黍堤賦旰

ABS黍堤賦旰

FNC12
DMOV

D100 U� \G26

耀輸瘍 
BFM#26(#27)

M1
D100 U� \G39FNC12

DMOV

BFM#39(#40)

蔚ABS硉黍堤善絞硉敵湔D8341, D8340笢

黍堤閉奀奀潔ㄗ5鏃ㄘ

ABS黍堤渣昫

ABS黍堤賦旰

蔚ABS硉黍堤善D101, D100笢

黍堤閉奀奀潔ㄗ5鏃ㄘ

ABS黍堤渣昫

ABS黍堤賦旰

砃FX2N-1PG腔絞硉敵湔#27﹜
#26笢迡↗1

砃FX2N-10PG腔絞硉敵湔#40﹜
#39ㄗ闕喳遙呾硉ㄘ笢迡↗2

S D1 D2

S D1 D2

耀輸瘍 
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FX3U褫晤最諷秶 FX3UC褫晤最諷秶

POWER(蟯)

RUN(蟯)

BATT(綻)

BATT(綻)

POWER(蟯)

RUN(蟯)

BATT(綻)

ERROR(綻)

L.RUN(蟯)

L.ERR(綻)

13.1  LED的确认 

楷汜祑都奀ㄛ褫眕籵徹褫晤最諷秶奻扢數腔跪笱LED腔謠腑袨錶懂湮衙腔錶﹝掛誹笢ㄛ甜羶衄憩迵價掛等

啋衄壽腔垀衄LED飲輛俴佽隴﹝壽衾價掛等啋LED腔砆牉錶統蕉妏蚚腔褫晤最諷秶腔狟蹈忒聊﹝

→ 参考FX3U硬件篇手册

→ 参考FX3UC硬件篇手册

FX3U可编程控制器          FX3UC可编程控制器

13.1.1 POWER LED[亮灯/闪烁/灭灯] 

LED的状态 可编程控制器的状态 处理方法

謠腑 砃萇埭傷赽淏華鼎跤寞隅腔萇揤﹝ 萇埭淏都﹝

匢佶

蕉藉岆眕狟腔議跺袨怓﹝

·羶衄砃萇埭傷赽鼎跤寞隅腔萇揤﹜萇霜﹝

·俋窒諉盄祥淏﹝

·褫晤最諷秶囀窒衄祑都﹝

·萇埭萇揤﹝

·莞壺萇埭萇擢眕俋腔蟀諉萇擢綴ㄛ婬棒奻萇ㄛ袨

怓岆瘁曹趙﹝袨怓羶衄蜊囡腔趕ㄛ薊炵鎂萇儂赻雄趙

ㄗ奻漆ㄘ衄癹鼠侗﹝

鏢腑

蕉藉岆眕狟腔議跺袨怓﹝

·萇埭峈OFF﹝

·萇埭傷赽奻羶衄鼎跤寞隅腔萇揤﹝

·萇埭萇擢剿盄﹝

彆萇埭羶衄OFFㄛ饒繫萇埭麼氪萇埭盄繚﹝

彆眒冪淏鼎萇ㄛ饒繫薊炵鎂萇儂赻雄趙ㄗ奻漆ㄘ

衄癹鼠侗﹝

13.1.2 RUN LED[亮灯/灭灯] 

LED的状态 可编程控制器状态 处理方法

謠腑 佼諷最唗揭燴硒俴笢 珆尨褫晤最諷秶腔堍俴袨怓﹝

跦擂ERROR LED腔袨怓ㄗ統蕉13.1.4誹ㄘㄛ祥RUNㄗ謠腑ㄘ﹝鏢腑 佼諷最唗揭燴礿砦笢

13.1.3 BATT LED[亮灯/灭灯] 

LED的状态 可编程控制器的状态 处理方法

謠腑 萇喀腔萇揤腴﹝ 鴃辦載遙萇喀﹝ㄗ統蕉翋儂忒聊ㄘ

鏢腑 萇喀腔萇揤婓D8006笢扢隅腔杅硉眕奻﹝ 淏都﹝

13. 故障排除

13 故障排除

13.1 LED的确认
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13 故障排除

13.1 LED的确认

13.1.4  ERROR LED[亮灯/闪烁/灭灯] 

LED的状态 可编程控制器的状态 处理方法

謠腑

岆瘁楷汜艘藷僩隅奀

堤渣ㄛ珩褫夔岆褫晤最

諷秶腔茞璃囷輓﹝

1) 礿砦褫晤最諷秶綴ㄛ婬棒奻萇﹝

彆ERROR(ERR) LED腑鏢賸ㄛ饒繫蕉藉岆艘藷僩隅奀堤渣﹝粒狟蹈笢

腔議跺勤習﹝

- 党蜊最唗

祥猁禸鏡奀潔腔郔湮硉ㄗD8012ㄘ閉徹艘藷僩隅奀腔扢隅硉

ㄗD8000ㄘ﹝

- 怀笢剿麼氪闕喳眸袙笢妏蚚腔怀ㄛ婓1跺堍呾笚笢ㄛ衄羶衄祑都嗣華

ON/OFF﹝

- 怀詢厒數杅腔闕喳ㄗ梩諾掀50ㄔㄘㄛ薹岆瘁閉徹賸寞跡腔毓峓﹝ 

- 袚樓WDT硌鍔

婓最唗笢樓撓跺WDT硌鍔ㄛ婓1跺堍呾笚笢嗣棒葩弇艘藷僩隅奀﹝

- 蜊曹艘藷僩隅奀腔扢隅硉

蚚最唗蜊曹艘藷僩隅奀腔扢隅硉ㄗD8000ㄘㄛ妏掀禸鏡奀潔腔郔湮硉

ㄗD8012ㄘ湮﹝

2) 莞狟褫晤最諷秶ㄛ溫婓袤赽奻ㄛ蚚坳萇埭鼎萇﹝

彆ERROR(ERR) LED腑鏢賸ㄛ饒繫蕉藉岆婑秞腔荌砒ㄛ秪森抻枒眕狟腔勤習﹝

- 諉華盄腔蟀諉ㄛ蜊婖諉盄繚噤麼氪扢离部垀﹝

- 婓萇埭盄繚奻崝樓婑秞薦疏﹝

3) 撈妏妗囥賸1)‵2)ㄛERR LED珩祥鏢腑奀ㄛ薊炵鎂萇儂赻雄趙ㄗ奻漆ㄘ衄

癹鼠侗﹝

匢佶

婓褫晤最諷秶笢楷汜

賸狟蹈議跺渣昫﹝

·統杅堤渣

·逄楊堤渣

·隙繚堤渣

蚚晤最馱撿輛俴PLC淖剿麼氪最唗潰脤﹝壽衾揭燴源楊ㄛ統蕉妏蚚腔褫晤最

諷秶腔狟蹈忒聊﹝

→ 编程手册

鏢腑
羶衄楷汜妏褫晤最諷秶

礿砦腔渣昫﹝

彆褫晤最諷秶腔雄釬楷汜祑都ㄛ蚚晤最馱撿輛俴PLC淖剿麼氪最唗潰脤﹝

褫夔楷汜賸「I/O凳傖堤渣」﹜「甜薊蟈諉/籵陓堤渣」﹜「堍呾堤渣」﹝
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附录

13 故障排除

13.1 LED的确认

13.1.5 脉冲输出端软元件、旋转方向输出的LED 

1.用基本单元的晶体管输出进行定位时

信号名称
定位指令执行中的

LED的状态
内容

闕喳怀堤傷啋

璃ㄗ闕喳揹ㄘ

詢厒華ON/OFF 籵徹隅弇硌鍔淏婓諷秶闕喳怀堤﹝

OFF

蕉藉岆眕狟腔袨怓﹝

1)隅弇硌鍔腔雄釬賦旰賸﹝

2)秪隅弇硌鍔楷汜堍呾堤渣ㄛ硌鍔祥雄釬﹝壽衾堤渣腔源楊ㄛ統蕉狟

蹈砐醴﹝

→ 13.2.1节 出错代码的确认方法

唅蛌源砃怀堤

ㄗ源砃ㄘ

ON 淏婓淏蛌雄釬﹝

OFF

蕉藉岆眕狟腔袨怓﹝

1)淏婓粒蚚隅弇硌鍔輛俴毀蛌雄釬﹝

2)秪隅弇硌鍔楷汜堍呾堤渣ㄛ硌鍔祥雄釬﹝壽衾堤渣腔源楊ㄛ統蕉狟

蹈砐醴﹝

→ 13.2.1节 出错代码的确认方法

2.用高速输出特殊适配器（FX3U-2HSY-ADP）进行定位时

输出形式设定

开关的状态
信号名称

定位指令执行中

的LED的状态
内容

PLS·DIR耜

闕喳怀堤傷啋璃

ㄗ闕喳揹ㄘ

詢厒華ON/OFF 籵徹隅弇硌鍔淏婓諷秶闕喳怀堤﹝

OFF

蕉藉岆眕狟腔袨怓﹝

1) 隅弇硌鍔腔雄釬賦旰賸﹝

2) 秪隅弇硌鍔楷汜堍呾堤渣ㄛ硌鍔祥雄釬﹝

壽衾堤渣腔源楊ㄛ統蕉狟蹈砐醴﹝

→ 13.2.1节 出错代码的确认方法

唅蛌源砃怀堤

ㄗ源砃ㄘ

ON 淏婓淏蛌雄釬﹝

OFF

蕉藉岆眕狟腔袨怓﹝

1) 淏婓粒蚚隅弇硌鍔輛俴毀蛌雄釬﹝

2) 秪隅弇硌鍔楷汜堍呾堤渣ㄛ硌鍔祥雄釬﹝

壽衾堤渣腔源楊ㄛ統蕉狟蹈砐醴﹝

→ 13.2.1节 出错代码的确认方法

FP/RP耜

闕喳怀堤傷啋璃

ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ

詢厒華ON/OFF 籵徹隅弇硌鍔淏婓輛俴淏蛌雄釬﹝森奀ㄛ毀蛌闕喳揹峈OFF﹝

OFF

蕉藉岆眕狟腔袨怓﹝

1) 淏婓粒蚚隅弇硌鍔輛俴毀蛌雄釬﹝

2) 秪隅弇硌鍔楷汜堍呾堤渣ㄛ硌鍔祥雄釬﹝

壽衾堤渣腔源楊ㄛ統蕉狟蹈砐醴﹝

→ 13.2.1节 出错代码的确认方法

唅蛌源砃怀堤

ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

詢厒華ON/OFF 籵徹隅弇硌鍔淏婓輛俴毀蛌雄釬﹝森奀ㄛ淏蛌闕喳揹峈OFF﹝

OFF

蕉藉岆眕狟腔袨怓﹝

1) 淏婓粒蚚隅弇硌鍔輛俴淏蛌雄釬﹝

2) 秪隅弇硌鍔楷汜堍呾堤渣ㄛ硌鍔祥雄釬﹝

壽衾堤渣腔源楊ㄛ統蕉狟蹈砐醴﹝

→ 13.2.1节 出错代码的确认方法1)
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13 故障排除

13.2 出错的确认

1

13.2  出错的确认 

13.2.1 出错代码的确认方法 

婓森ㄛ憩妏蚚GX Developer堤渣測鎢腔源楊輛俴佽隴﹝

妏蚚珆尨耀輸ㄗFX3U-7DMㄘ奀ㄛ珩褫眕蚚珆尨耀輸腔[error check]輛俴﹝壽衾珆尨耀輸腔紱釬ㄛ統蕉狟蹈

忒聊﹝

→ FX3U硬件篇手册

→ FX3UC硬件篇手册

连接电脑和可编程控制器。

执行PLC诊断。
萸僻馱撿粕等腔[Diagnostics]ㄜ[PLC Diagnostics]ㄛ輛俴褫晤最諷秶腔PLC淖剿﹝

确认诊断结果。
褫眕珆尨狟蹈敦諳ㄛ堤渣囀﹝

2

珆尨FX褫晤最
諷秶腔LED袨怓

<堤渣珆尨腔賒醱瞰赽>

珆尨褫晤最
諷秶腔堤渣﹝

褫眕湖羲GX Developer
腔堆翑髡夔ㄛ堤渣
測鎢腔砆牉囀﹝

<淏都腔賒醱珆尨瞰赽>

3



B-139

FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
内置定位功能

通
用
事
项

A

内
置
定

位
功
能

B

连
接
实

例

附录

13 故障排除

13.2 出错的确认

13.2.2 出错代码 

婓森ㄛ憩迵隅弇硌鍔衄眻諉壽炵腔堤渣測鎢輛俴佽隴﹝

堤渣測鎢腔砆牉囀ㄛ統蕉狟蹈忒聊﹝

→ 参考编程手册

堤渣測鎢
堤渣奀腔

雄釬
堤渣囀 揭燴源楊

堍呾堤渣 [M8067ㄗD8067ㄘ]

0000

堍俴樟哿

拸祑都

6705 茼蚚硌鍔腔紱釬杅祥岆勤砓啋璃

婓堍呾硒俴徹最笢ㄛ衄堤渣楷汜﹝党蜊最唗眕

摯潰脤茼蚚硌鍔腔紱釬杅腔囀﹝

撈妏祥楷汜逄楊﹜隙繚渣昫ㄛ瞰秪峈眕狟腔埻

秪ㄛ珩頗楷汜堍呾堤渣﹝

ㄗ瞰ㄘ

T200Z掛旯羶衄渣昫ㄛ筍岆釬峈堍呾賦彆

Z=400奀ㄛ曹峈T600ㄛ寀啋璃晤瘍閉堤﹝

6706
茼蚚硌鍔腔紱釬杅腔啋璃晤瘍毓峓麼氪

杅擂腔硉閉堤賸

6760 懂赻侜督腔ABS杅擂腔睿苺桄祥珨祡 迵侜督腔蟀諉眕摯扢隅﹝

6763

1) DSZR/DVIT/ZRN硌鍔笢硌隅腔怀

ㄗXㄘㄛ眒冪婓坳硌鍔笢掩妏蚚賸﹝

2) DVIT硌鍔腔笢剿陓瘍啋璃婓扢隅毓

峓俋﹝

1) DSZR﹜DVIT麼氪ZRN硌鍔笢硌隅腔怀

(X)ㄛ衄羶衄掩蚚衾狟蹈蚚芴﹝

1) 怀笢剿ㄗ婦嬤晊喧髡夔ㄘ

2) 詢厒數杅C235‵C255 

3) 闕喳眸袙M8050‵M8057

4) SPD硌鍔

2) DVIT硌鍔腔笢剿陓瘍硌隅D8336腔

囀﹝

6764
闕喳怀堤晤瘍眒冪婓隅弇硌鍔﹜闕喳怀堤

硌鍔ㄗPLSY, PWM脹ㄘ笢掩妏蚚賸﹝

ㄛ掩硌隅峈闕喳怀堤傷腔怀堤岆瘁掩坳

隅弇硌鍔雄﹝
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13 故障排除

13.3 伺服电机、步进电机不动作

13.3  伺服电机、步进电机不动作 

侜督萇儂﹜祭輛萇儂祥蛌奀ㄛ眕狟砐醴﹝

1) 諉盄﹝
→ 关于输出规格，参考2.5节

→ 关于与MELSERVO系列的连接实例，参考「附录：连接实例」

关于伺服放大器（驱动单元），参考使用的设备的手册

2) 硒俴隅弇硌鍔ㄛ眕狟腔LED腔袨怓﹝

→ 关于LED的状态，参考13.1.5节

- 扢隅峈闕喳怀堤傷啋璃腔怀堤陓瘍腔LED

- 扢隅峈唅蛌源砃怀堤腔怀堤陓瘍腔LED

3) 褫晤最諷秶耜睿侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ腔闕喳怀堤倛宒岆瘁眈睫﹝

→ 关于脉冲输出形式，参考4.6.1节

→ 关于高速输出特殊适配器的设定，参考4.5.2节

4) 闕喳怀堤礿砦梓祩弇岆瘁雄釬﹝

→ 脉冲输出停止标志位的详细内容，参考4.3.2节

跪闕喳怀堤傷啋璃ㄗY000﹜Y001﹜Y002﹜Y003ㄘ腔闕喳怀堤礿砦梓祩弇狟桶垀尨﹝

脉冲输出端软元件 脉冲停止指令标志位 动作

Y000 M8349
勤衾淏婓怀堤闕喳腔闕喳怀堤傷啋璃ㄛ

蔚迵眈勤茼腔闕喳礿砦硌鍔梓祩弇离

ON綴ㄛ淏婓怀堤腔闕喳蕾撈礿砦﹝

Y001 M8359

Y002 M8369

Y003 M8379

5) 憤癹ㄗ淏蛌癹弇﹜毀蛌癹弇ㄘ岆瘁雄釬﹝

→ 正转限位、反转限位的详细内容，参考4.3.1节

跪闕喳怀堤傷啋璃ㄗY000﹜Y001﹜Y002﹜Y003ㄘ腔淏蛌憤癹眕摯毀蛌憤癹梓祩弇狟桶垀尨﹝

脉冲输出

端软元件
正转极限标志位 反转极限标志位

对象指令和停止动作

PLSV指令 DSZR/DVIT/ZRN/DRVI/DRVA指令

Y000 M8343 M8344

珨筒唅蛌源砃腔憤癹梓祩弇峈

ONㄛ蕾撈礿砦闕喳怀堤﹝

唅蛌源砃腔憤癹梓祩弇峈ON奀ㄛ

熬厒礿砦﹝

Y001 M8353 M8354

Y002 M8363 M8364

Y003 M8373 M8374

6) 隅弇硌鍔腔雄釬奀唗﹝

闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON奀ㄛ妏蚚肮珨闕喳怀堤傷啋璃腔隅弇硌鍔ㄗABS硌鍔壺俋ㄘ麼氪闕喳怀

堤硌鍔ㄗPLSR/PLSYㄘ祥夔掩硒俴﹝

森俋ㄛ撈妏硌鍔雄揖萸峈OFFㄛ婓闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈ON潔ㄛ珩祥猁硒俴硌隅賸肮珨怀堤

晤瘍腔隅弇硌鍔ㄗ婦嬤PLSR/PLSYㄘ﹝

雄奀ㄛ婓闕喳怀堤笢潼諷ㄗBUSY/READYㄘ峈OFF綴ㄛ冪徹1跺禸鏡笚眕奻綴婬棒硒俴硌鍔﹝

脉冲输出端软元件 脉冲输出中监控

Y000 M8340

Y001 M8350

Y002 M8360

Y003 M8370
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13 故障排除

13.4 停止位置不正确

13.4  停止位置不正确 

礿砦弇离祥淏奀ㄛ眕狟砐醴﹝

1) 侜督溫湮ㄗ雄等啋ㄘ腔萇赽喘謫腔扢隅岆瘁淏﹝

→ 关于MELSERVO系列的电子齿轮的设定，参考4.6.2节

2) 埻萸弇离岆瘁痄﹝

·扢數輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ奀ㄛ蕉藉衄逋劂峈ON腔奀潔夔喃煦熬厒善鰾俴厒僅﹝

蜆硌鍔婓DOG腔傷羲宎熬厒善鰾俴厒僅ㄛ婓「DOG腔綴傷」麼氪「植DOG腔綴傷羲宎潰聆堤菴珨跺錨萸陓瘍」

奀礿砦ㄛ壺絞硉敵湔﹝

婓DOG腔綴傷ㄛ羶衄夔劂熬厒善鰾俴厒僅奀ㄛ頗絳祡礿砦弇离痄﹝

·妏鰾俴厒僅逋劂腔鞣﹝

埻萸隙寥蚚硌鍔腔礿砦岆祥輛俴熬厒礿砦腔ㄛ垀眕彆鰾俴厒僅徹辦ㄛ頗蚕衾嫦俶絳祡礿砦弇离痄﹝

·壽衾輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔啋璃

- DSZR硌鍔奀

彆蔚價掛等啋腔X000‵X017↗1硌隅峈輪萸陓瘍ㄗDOGㄘㄛ饒繫眕1ms笚ㄗ笢剿ㄘ潼弝輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ

腔綴傷潰堤﹝

婓狟蹈沭璃奀ㄛ輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔綴傷潰堤忳善怀都杅眕摯佼諷最唗腔堍呾奀潔腔荌砒ㄛ秪森頗絳祡

礿砦弇离痄﹝

a) 硌隅賸X020眕綴腔怀晤瘍麼氪落翑樟萇脹坳腔啋璃奀﹝

↗1. FX3U-16M↓峈X000‵X007﹝

- ZRN硌鍔奀

彆蔚X000‵X007硌隅峈輪萸怀陓瘍ㄛ饒繫籵徹笢剿揭燴礿砦﹝

婓狟蹈沭璃奀ㄛ礿砦揭燴忳善佼諷最唗腔堍呾奀潔腔荌砒ㄛ秪森頗絳祡礿砦弇离痄﹝

a) 硌隅賸X010眕綴腔怀晤瘍麼氪落翑樟萇脹坳腔啋璃奀﹝

森俋ㄛ硌隅賸怀樟萇ㄗX010眕綴ㄘ峈輪萸陓瘍奀ㄛ巠蚚怀薦疏ㄗ10msㄘ

·妏蚚DSZR硌鍔奀

秪峈妏蚚侜督萇儂腔錨萸陓瘍ㄛ垀眕偌桽眕狟壽炵覃淕DOG腔綴傷睿錨萸陓瘍﹝麼氪婓剒猁勤埻萸弇离酕峚

覃奀ㄛ覃淕輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ腔弇离﹝

·婓DOG腔綴傷ㄛ羶衄夔劂熬厒善鰾俴厒僅奀ㄛ頗絳祡礿砦弇离痄﹝

3)輛俴淏毀蛌雄釬ㄗ厘殿雄釬ㄘ綴ㄛ礿砦弇离衄燭﹝

囀离隅弇髡夔祥夔党淏儂迮炵苀腔隙船ㄗ諾炩﹜侂雄潔炩ㄘ﹝彆剒猁党淏ㄛ饒繫婓痄雄源砃毀蛌雄釬奀ㄛ

啎珂蕉藉隙船窒煦ㄛ植奧扢隅怀堤闕喳杅﹝

DOG

綴傷

錨萸陓瘍

唅蛌怢

輛跤佪裝

隙船
ㄗ諾炩﹜侂雄潔炩ㄘ



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
内置定位功能

B-142

13 故障排除

13.4 停止位置不正确

备注
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

附录
 FX3U·FX3UC系列

  用户手册[定位控制篇]

  附录：连接实例

 通 知

準都覜郅蠟森棒劃鎗FX3U·FX3UC炵蹈 褫晤最諷秶﹝

婓籵蚚岈砐笢ㄛ憩MELSEC-F FX3U·FX3UC炵蹈峚倰褫晤最諷秶盓厥腔[隅弇]髡夔腔衙猁酕賸佽隴﹝

妏蚚ㄛ堐黍掛抎眕摯眈壽莉腔忒聊ㄛ婓喃煦梪挍寞跡腔枑狟淏妏蚚﹝

森俋ㄛ蔚掛忒聊冞蝠善郔笝蚚誧忒笢﹝

掛抎祥悵痐馱珛垀衄眕摯坳瞳腔妗囥ㄛ珩祥創霾妗囥﹝

森俋ㄛ勤衾秪妏蚚掛抎笢暮婥腔囀奧竘楷腔馱珛垀衄奻腔絊嗣恀枙ㄛ掛鼠侗衙祥蛹孮﹝

2005 鎂萇儂赻雄趙(奻漆)衄癹鼠侗



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

付-2

手册的阅读方法[连接实例]

掛忒聊笢腔[蟀諉妗瞰]岆蚚眕狟腔欴宒輛俴佽隴腔﹝

A
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

附录

附录1. MELSERVO-J3系列

附录1-1 基本单元（晶体管输出）

附录1.MELSERVO-J3系列

附录1-1  基本单元（晶体管输出） 

壽衾怀怀堤腔煦饜ㄛ統蕉狟蹈砐醴

→ 参考B. 内置定位功能篇12.1节 

附录1-1-1  漏型输入/漏型输出 

1.FX3U可编程控制器

DOCOM

DICOM

46

20

CN1

OPC 12

DC24V

MR-J3↓A倰
侜督溫湮

DICOM

ZSP

INP

21

23

24

TLC25

ALM48

CN1

SON

RES

EMG

15

19

42

LSP43

LSN44

CN1

DOCOM47

ABST

ABSB0

ABSB1

25

22

23

D0COM46

SON15

ABSM

ABSR

17

18

CN1

FX2N-16EX-ES/UL
FX2N-16EYT

�

錨萸陓瘍(PG0)

侜督袧掘疑
(RD)

LG

OP

34

33

RD 49

DOG↗2

X004

X017

FX3U-32MT/ES

嫖勷

X010

X014

X000

24V

0V

S/S

N

L

D濬諉華↗1

AC100V-240V

錨陓瘍

SD

41

敖

CR

S/S

X020

FX2N-16EX-ES/UL

嫖勷
X021

X022

X023

X024

X026

X027

X037

X025

X030

COM1
FX2N-16EYT

Y020

Y027

闕喳揹COM1

Y000

Y007

Y004

DOCOM

PP

46

10

NP 35

COM2

蕾撈礿砦硌鍔

埻萸隙寥硌鍔

JOGㄗ+ㄘ硌鍔

JOGㄗ-ㄘ硌鍔

淏蛌隅弇硌鍔

毀蛌隅弇硌鍔

淏蛌癹弇1ㄗLSFㄘ↗3

毀蛌癹弇1ㄗLSRㄘ↗3

礿砦硌鍔

源砃

統蕉蜇翹1-3-1

↗4

妏蚚ABS硌鍔ㄗFNC155ㄘ
奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶
奻

淏蛌癹弇2↗3

毀蛌癹弇2↗3

錨厒僅↗4

隅弇賦旰ㄗINPㄘ

蛌撻癹秶笢↗4

侜督嘟梤ㄗALMㄘ

侜督ON↗4

葩弇

祑都礿砦



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

付-4

附录1. MELSERVO-J3系列

附录1-1 基本单元（晶体管输出）

↗1. 輛俴D濬諉華﹝ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ

↗2. 輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ

↗3. 峈賸假獗ㄛ祥躺躺婓褫晤最諷秶耜ㄛ婓侜督溫湮耜珩扢數淏蛌癹弇睿毀蛌癹弇腔癹弇羲壽﹝森奀ㄛ褫晤

最諷秶耜腔癹弇羲壽猁掀侜督溫湮耜腔癹弇羲壽載蕞輪珂雄釬﹝

↗4. 橈勤弇离潰堤奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶奻﹝

)

• • • •毀蛌 淏蛌

侜督萇儂

毀蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

淏蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

毀蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSR

淏蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSF
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

附录

附录1. MELSERVO-J3系列

附录1-1 基本单元（晶体管输出）

2.FX3UC可编程控制器

↗1. 輛俴D濬諉華﹝ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ

↗2. 輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ

↗3. 峈賸假獗ㄛ祥躺躺婓褫晤最諷秶耜ㄛ婓侜督溫湮耜珩扢數淏蛌癹弇睿毀蛌癹弇腔癹弇羲壽﹝森奀ㄛ褫

晤最諷秶耜腔癹弇羲壽猁掀侜督溫湮耜腔癹弇羲壽載蕞輪珂雄釬﹝

↗4. 橈勤弇离潰堤奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶奻﹝

LG

OP

DOCOM

PP

CN1

34

33

46

10

 MR-J3↓A倰
侜督溫湮 

 

DOCOM

DICOM

46

20

OPC 12

NP 35

RD 49

DICOM

ZSP

INP

21

23

24

TLC25

ALM48

CN1

SON

RES

EMG

15

19

42

LSP43

LSN44

CN1

DOCOM47

ABST

ABSB0

ABSB1

25

22

23

D0COM46

SON15

ABSM

ABSR

17

18

CN1

FX2N-16EX-ES/UL
FX2N-16EYT

DC24V

錨萸陓瘍(PG0)

D濬諉華↗1

闕喳

錨陓瘍

源砃

侜督袧掘疑
(RD)

CR 41

SD 敖

DOG↗2

�

�

COM

X004

X017

FX3UC-32MT-LT

+

-

嫖勷

嫖勷

X010

X014

X000

COM0

COM0

Y000

Y017

Y004

�

�

COM

X020

FX2NC-16EX

X021

X022

X023

X024

X026

X027

X037

X025

X030

COM1
FX2NC-16EYT

Y020

Y27

COM1

蕾撈礿砦硌鍔

埻萸隙寥硌鍔

JOGㄗ+ㄘ硌鍔

JOGㄗ-ㄘ硌鍔

淏蛌隅弇硌鍔

毀蛌隅弇硌鍔

淏蛌癹弇1ㄗLSFㄘ↗3

毀蛌癹弇1ㄗLSRㄘ↗3

礿砦硌鍔 

統蕉蜇翹1-3-1

錨厒僅↗4

隅弇賦旰ㄗINPㄘ

蛌撻癹秶笢↗4

侜督嘟梤ㄗALMㄘ

侜督ON↗4

葩弇

祑都礿砦

淏蛌癹弇2↗3

毀蛌癹弇2↗3

毀蛌 淏蛌

侜督萇儂

毀蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

淏蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

毀蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSR

淏蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSF

↗4

妏蚚ABS硌鍔ㄗFNC155ㄘ
奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶
奻

+

-

LG

OP

DOCOM

PP

CN1

34

33

46

10

 MR-J3↓A倰
侜督溫湮 

 

DOCOM

DICOM

46

20

OPC 12

NP 35

RD 49

DICOM

ZSP

INP

21

23

24

TLC25

ALM48

CN1

SON

RES

EMG

15

19

42

LSP43

LSN44

CN1

DOCOM47

ABST

ABSB0

ABSB1

25

22

23

D0COM46

SON15

ABSM

ABSR

17

18

CN1

FX2N-16EX-ES/UL
FX2N-16EYT

DC24V

錨萸陓瘍(PG0)

D濬諉華↗1

闕喳

錨陓瘍

源砃

侜督袧掘疑
(RD)

CR 41

SD 敖

DOG↗2

�

�

COM

X004

X017

FX3UC-32MT-LT

+

-

嫖勷

嫖勷

X010

X014

X000

COM0

COM0

Y000

Y017

Y004

�

�

COM

X020

FX2NC-16EX

X021

X022

X023

X024

X026

X027

X037

X025

X030

COM1
FX2NC-16EYT

Y020

Y27

COM1

蕾撈礿砦硌鍔

埻萸隙寥硌鍔

JOGㄗ+ㄘ硌鍔

JOGㄗ-ㄘ硌鍔

淏蛌隅弇硌鍔

毀蛌隅弇硌鍔

淏蛌癹弇1ㄗLSFㄘ↗3

毀蛌癹弇1ㄗLSRㄘ↗3

礿砦硌鍔 

統蕉蜇翹1-3-1

錨厒僅↗4

隅弇賦旰ㄗINPㄘ

蛌撻癹秶笢↗4

侜督嘟梤ㄗALMㄘ

侜督ON↗4

葩弇

祑都礿砦

淏蛌癹弇2↗3

毀蛌癹弇2↗3

毀蛌 淏蛌

侜督萇儂

毀蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

淏蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

毀蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSR

淏蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSF

↗4

妏蚚ABS硌鍔ㄗFNC155ㄘ
奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶
奻

+

-



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

付-6

附录1. MELSERVO-J3系列

附录1-2 高速输出特殊适配器

附录1-2  高速输出特殊适配器 

壽衾怀怀堤腔煦饜ㄛ統蕉狟蹈砐醴

→ 参考B. 内置定位功能篇12.1节 

附录1-2-1 漏型输入/漏型输出（晶体管）/差动线性驱动输出 

↗1. 輛俴D濬諉華﹝ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ

↗2. 輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ

Y0/2+

FX3U-2HSY-ADP

Y0/2-

SGA

Y4/6+

Y4/6-

SGA

錨萸陓瘍(PG0)

錨陓瘍

侜督袧掘疑
(RD)

LG

OP

DOCOM

SD

34

33

46

41

敖

MR-J3↓A倰
侜督溫湮

DOCOM

DICOM

46

20

CN1

OPC 12

DICOM

ZSP

INP

21

23

24

TLC25

ALM48

CN1

SON

RES

EMG

15

19

42

LSP43

LSN44

CN1

DOCOM47

ABST

ABSB0

ABSB1

25

22

23

46

SON15

ABSM

ABSR

17

18

CN1

FX2N-16EX-ES/UL
FX2N-16EYT

�

NP 35

RD 49

CR

PP 10

PG 11

NG 36

DOCOM

S/S

X020

FX2N-16EX-ES/UL

X021

X022

X023

X024

X026

X027

X037

X025

X030

COM1
FX2N-16EYT

Y020

Y27

DOG↗2

X004

X017

FX3U-32MR/ES-A

嫖勷

嫖勷

X010

X014

X000

24V

0V

S/S

N

L

D濬諉華↗1

AC100V
-240V

DC24V

眈絞衾
AM26C31

蕾撈礿砦硌鍔

埻萸隙寥硌鍔

JOGㄗ+ㄘ硌鍔

JOGㄗ-ㄘ硌鍔

淏蛌隅弇硌鍔

毀蛌隅弇硌鍔

淏蛌癹弇1ㄗLSFㄘ↗3

毀蛌癹弇1ㄗLSRㄘ↗3

礿砦硌鍔

源砃
ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

↗5

闕喳揹
ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ

↗5

統蕉蜇翹1-3-1

淏蛌癹弇2↗3

毀蛌癹弇2↗3

錨厒僅↗4

隅弇賦旰ㄗINPㄘ
蛌撻癹秶笢↗4

侜督嘟梤ㄗALMㄘ

侜督ON↗4

葩弇

祑都礿砦

↗4

妏蚚ABS硌鍔ㄗFNC155ㄘ
奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶
奻
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

附录

附录1. MELSERVO-J3系列

附录1-3 绝对位置检出（晶体管输出）

↗3. 峈賸假獗ㄛ祥躺躺婓褫晤最諷秶耜ㄛ婓侜督溫湮耜珩扢數淏蛌癹弇睿毀蛌癹弇腔癹弇羲壽﹝

森奀ㄛ褫晤最諷秶耜腔癹弇羲壽猁掀侜督溫湮耜腔癹弇羲壽載蕞輪珂雄釬﹝

↗4. 橈勤弇离潰堤奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶奻﹝

↗5. 籵徹怀堤倛宒扢隅羲壽懂扢隅怀堤倛宒﹝

输出形式设定开关的状态 输出形式

FP·RP耜 淏蛌闕喳﹜毀蛌闕喳

PLS·DIR耜 闕喳+源砃

附录1-3  绝对位置检出（晶体管输出） 

壽衾怀怀堤腔煦饜ㄛ統蕉狟蹈砐醴

→ 参考B. 内置定位功能篇12.1节

附录1-3-1 漏型输入/漏型输出 

1.FX3U可编程控制器

FX3U-32MR/ES

嫖勷

嫖勷

X000

24V

0V

S/S

N

L

D濬諉華↗1

AC100V-240V

COM1
FX2N-16EYT

Y020

Y27

Y021

Y022

Y023

DOCOM

ABSB0

46

22

MR-J3↓A倰
侜督溫湮

DICOM 20

ABST 25

ABSB1 23

SD 敖�

CN1

SON 15

ABSR 18

ABSM 17

ABSB0 22

ABST 25

ABSB1 23

S/S

X020

FX2N-16EX-ES/UL

X031

X032

X033

X037

DC24V

毀蛌 淏蛌

侜督萇儂

毀蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

淏蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

毀蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSR

淏蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSF

侜督ON

ABS換冞耀宒

ABS

ABSㄗ弇0ㄘ

ABSㄗ弇1ㄘ

楷冞杅擂袧掘俇傖



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

付-8

附录1. MELSERVO-J3系列

附录1-3 绝对位置检出（晶体管输出）

2.FX3UC可编程控制器

↗1. 輛俴D濬諉華﹝ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ

�

FX3UC-32MT-LT

DOCOM

ABSB0

46

22

MR-J3↓A倰
侜督溫湮

DICOM 20

ABST 25

ABSB1 23

SD 敖�

CN1

DC24V

D濬諉華↗1

+

COM1
FX2NC-16EYT

Y020

Y27

COM1

Y021

Y022

Y023

�

COM

X000

嫖勷

�

�

COM

X020

FX2NC-16EX

嫖勷

X031

X032

X033

X037

SON 15

ABSR 18

ABSM 17

ABSB0 22

ABST 25

ABSB1 23

侜督ON

ABS換冞耀宒

ABS

ABSㄗ弇0ㄘ

ABSㄗ弇1ㄘ

楷冞杅擂袧掘俇傖

-

+
-
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

附录

附录2. MELSERVO-J2（-Super）系列

附录2-1 基本单元（晶体管输出型）

附录2. MELSERVO-J2（-Super）系列

附录2-1   基本单元（晶体管输出型） 

壽衾怀怀堤腔煦饜ㄛ統蕉狟蹈砐醴

→ 参考B. 内置定位功能篇12.1节 

附录2-1-1  漏型输入/漏型输出 

1.FX3U可编程控制器
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侜督ON↗5
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淏蛌癹弇2↗3

毀蛌癹弇2↗3

↗5

妏蚚ABS硌鍔ㄗFNC155ㄘ
奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶
奻



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例
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↗1. 輛俴D濬諉華﹝ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ

↗2. 輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ

↗3. 峈賸假獗ㄛ祥躺躺婓褫晤最諷秶耜ㄛ婓侜督溫湮耜珩扢數淏蛌癹弇睿毀蛌癹弇腔癹弇羲壽﹝森奀ㄛ褫

晤最諷秶耜腔癹弇羲壽猁掀侜督溫湮耜腔癹弇羲壽載蕞輪珂雄釬﹝

↗4. 壽衾MR-J2ㄗSㄘ侜督溫湮腔囀窒萇埭腔埰勍講﹜妏蚚腔砆牉囀ㄛ統蕉狟蹈忒聊﹝

→ 详细内容请参考伺服放大器的手册

↗5. 橈勤弇离潰堤奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶奻﹝

)

• • • •毀蛌 淏蛌

侜督萇儂

毀蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

淏蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

毀蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSR

淏蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSF

附录2. MELSERVO-J2（-Super）系列

附录2-1 基本单元（晶体管输出型）
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

附录

2.FX3UC可编程控制器

↗1. 輛俴D濬諉華﹝ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ

↗2. 輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ

↗3. 峈賸假獗ㄛ祥躺躺婓褫晤最諷秶耜ㄛ婓侜督溫湮耜珩扢數淏蛌癹弇睿毀蛌癹弇腔癹弇羲壽﹝森奀ㄛ褫

晤最諷秶耜腔癹弇羲壽猁掀侜督溫湮耜腔癹弇羲壽載蕞輪珂雄釬﹝

↗4. 橈勤弇离潰堤奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶奻﹝
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Y020

Y27

COM1

DOG↗2

�

�

COM

X004

X017

FX3UC-32MT-LT

+

-

嫖勷

嫖勷

X010

X014

X000

COM0

COM0

Y000

Y017

Y004

蕾撈礿砦硌鍔
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礿砦硌鍔 

統蕉蜇翹2-3-1
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毀蛌 淏蛌
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毀蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

淏蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

毀蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSR

淏蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSF

↗4

妏蚚ABS硌鍔ㄗFNC155ㄘ
奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶
奻
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淏蛌癹弇1ㄗLSFㄘ↗3

毀蛌癹弇1ㄗLSRㄘ↗3

礿砦硌鍔 

統蕉蜇翹2-3-1

蛌撻癹秶笢↗4

侜督嘟梤ㄗALMㄘ
錨厒僅↗4
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淏蛌癹弇2↗3
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毀蛌 淏蛌

侜督萇儂

毀蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

淏蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

毀蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSR

淏蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSF

↗4

妏蚚ABS硌鍔ㄗFNC155ㄘ
奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶
奻
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附录2. MELSERVO-J2（-Super）系列

附录2-1 基本单元（晶体管输出型）



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

付-12

附录2. MELSERVO-J2（-Super）系列

附录2-2 高速输出特殊适配器

附录2-2  高速输出特殊适配器 

壽衾怀怀堤腔煦饜ㄛ統蕉狟蹈砐醴

→ 参考B. 内置定位功能篇12.1节 

附录2-2-1 漏型输入/漏型输出（晶体管）/差动线性驱动输出 

↗1. 輛俴D濬諉華﹝ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ

↗2. 輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ
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ㄗINPㄘ
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奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶
奻
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

附录

FX3U-32MR/ES

嫖勷

嫖勷
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24V
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N

L

D濬諉華↗1

AC100V-240V
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6

19
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X031

X032

X033

X037

VDD 3
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毀蛌 淏蛌

侜督萇儂

毀蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

淏蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

毀蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSR

淏蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSF

侜督ON

ABS換冞耀宒

ABS

ABSㄗ弇0ㄘ

ABSㄗ弇1ㄘ

楷冞杅擂袧掘俇

↗3. 峈賸假獗ㄛ祥躺躺婓褫晤最諷秶耜ㄛ婓侜督溫湮耜珩扢數淏蛌癹弇睿毀蛌癹弇腔癹弇羲壽﹝森奀ㄛ褫

晤最諷秶耜腔癹弇羲壽猁掀侜督溫湮耜腔癹弇羲壽載蕞輪珂雄釬﹝

↗4. 壽衾MR-J2ㄗSㄘ侜督溫湮腔囀窒萇埭腔埰勍講﹜妏蚚腔砆牉囀ㄛ統蕉狟蹈忒聊﹝

→ 详细内容请参考伺服放大器的手册

↗5. 橈勤弇离潰堤奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶奻﹝

↗6. 籵徹怀堤倛宒扢隅羲壽懂扢隅怀堤倛宒﹝

输出形式设定开关的状态 输出形式

FP·RP耜 淏蛌闕喳揹﹜毀蛌闕喳揹

PLS·DIR耜 闕喳揹+源砃

附录2-3  绝对位置检出（晶体管输出型） 

壽衾怀怀堤腔煦饜ㄛ統蕉狟蹈砐醴

→ 参考B. 内置定位功能篇12.1节

附录2-3-1 漏型输入/漏型输出 

1.FX3U可编程控制器

↗1. 輛俴D濬諉華﹝ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ

↗2. 壽衾MR-J2ㄗSㄘ侜督溫湮腔囀窒萇埭腔埰勍講﹜妏蚚腔砆牉囀ㄛ統蕉狟蹈忒聊﹝

→ 详细内容请参考伺服放大器的手册

附录2. MELSERVO-J2（-Super）系列

附录2-3 绝对位置检出（晶体管输出型）



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

付-14

附录2. MELSERVO-J2（-Super）系列

附录2-3 绝对位置检出（晶体管输出型）

2.FX3UC可编程控制器
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

附录

附录3. MELSERVO-H系列

附录3-1 基本单元（晶体管输出型）

附录3.MELSERVO-H系列

附录3-1  基本单元（晶体管输出型） 

壽衾怀怀堤腔煦饜ㄛ統蕉狟蹈砐醴

→ 参考B. 内置定位功能篇12.1节 

附录3-1-1 漏型输入/漏型输出 

↗1. 輛俴D濬諉華﹝ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ

↗2. 輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ
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毀蛌癹弇1ㄗLSRㄘ↗3
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錨萸陓瘍ㄗPG0ㄘ

錨厒僅↗4

隅弇賦旰(INP)↗4

蛌撻癹秶笢↗4

侜督嘟梤(ALM)

淏蛌癹弇2↗3

毀蛌癹弇2↗3

侜督ON↗4

葩弇

祑都礿砦

統蕉蜇翹3-2-1誹

↗4

妏蚚ABS硌鍔ㄗFNC155ㄘ
奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶
奻



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例
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附录3. MELSERVO-H系列

附录3-2 绝对位置检出（晶体管输出型）

↗3. 峈賸假獗ㄛ祥躺躺婓褫晤最諷秶耜ㄛ婓侜督溫湮耜珩扢數淏蛌癹弇睿毀蛌癹弇腔癹弇羲壽﹝森奀ㄛ褫

晤最諷秶耜腔癹弇羲壽猁掀侜督溫湮耜腔癹弇羲壽載蕞輪珂雄釬﹝

↗4. 橈勤弇离潰堤奀ㄛ蟀諉善褫晤最諷秶奻﹝

附录3-2  绝对位置检出（晶体管输出型） 

壽衾怀怀堤腔煦饜ㄛ統蕉狟蹈砐醴

→ 参考B. 内置定位功能篇12.1节

附录3-2-1 漏型输入/漏型输出 

1.FX3UC可编程控制器

↗1. 輛俴D濬諉華﹝ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ

SD

SG

PF

40

24

MR-H↓A倰
侜督溫湮VIN 20

SG 16

TLC 25

ZSP 23

SON 12

DI4 45

DI3 44

50

CN1FX3UC-32MT-LT

DC24V

D濬諉華↗1

COM1
FX2NC-16EYT

Y020

Y27

COM1

Y021

Y022

Y023

COM

X000

嫖勷

嫖勷 COM

X020

FX2NC-16EX

�����

X031

X032

X033

X037

毀蛌 淏蛌

侜督萇儂

毀蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

淏蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

毀蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSR

淏蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSF

ABSㄗ弇0ㄘ

ABSㄗ弇1ㄘ

楷冞杅擂袧掘俇傖

侜督ON

ABS換冞耀宒

ABS

+

-

+

-

SD

SG

PF

40

24

MR-H↓A倰
侜督溫湮VIN 20

SG 16

TLC 25

ZSP 23

SON 12

DI4 45

DI3 44

50

CN1FX3UC-32MT-LT

DC24V

D濬諉華↗1

COM1
FX2NC-16EYT

Y020

Y27

COM1

Y021

Y022

Y023

COM

X000

嫖勷

嫖勷 COM

X020

FX2NC-16EX

�����

X031

X032

X033

X037

毀蛌 淏蛌

侜督萇儂

毀蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

淏蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

毀蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSR

淏蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSF

ABSㄗ弇0ㄘ

ABSㄗ弇1ㄘ

楷冞杅擂袧掘俇傖

侜督ON

ABS換冞耀宒

ABS

+

-

+

-
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

附录

附录4. MELSERVO-C系列

附录4-1 基本单元（晶体管输出型）

附录4. MELSERVO-C系列

附录4-1   基本单元（晶体管输出型） 

壽衾怀怀堤腔煦饜ㄛ統蕉狟蹈砐醴
→ 参考B. 内置定位功能篇12.1节 

附录4-1-1   漏型输入/漏型输出 

1.FX3U可编程控制器

錨陓瘍

侜督袧掘疑
(RD)

OP

CR

SD

CN1

4

13

11

SG

V+

ALM

12

1

2

SON

LSP

LSN

17

15

14

MR-C↓A倰
侜督溫湮

CN1

V2420

OPC19

RD 3
↗3

DOG↗2

X004

X017

FX3U-32MT/ES

嫖勷

X010

X014

X000

24V

0V

S/S

N

L

D濬諉華↗1

AC100V-240V

DC24V

COM1
FX2N-16EYT

Y020

Y27

S/S

X020

FX2N-16EX-ES/UL

嫖勷
X021

X022

X023

X024

X026

X027

X037

X025

X030

闕喳揹

源砃

COM1

Y000

Y007

Y004

SG

PP

5

9

NP 7
COM2

蕾撈礿砦硌鍔

埻萸隙寥硌鍔

JOGㄗ+ㄘ硌鍔

JOGㄗ-ㄘ硌鍔

淏蛌隅弇硌鍔

毀蛌隅弇硌鍔

淏蛌癹弇1ㄗLSFㄘ↗4

毀蛌癹弇1ㄗLSRㄘ↗4

礿砦硌鍔

錨萸陓瘍ㄗPG0ㄘ

淏蛌癹弇2↗4

毀蛌癹弇2↗4

侜督ON

侜督嘟梤ㄗALMㄘ



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例
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附录4. MELSERVO-C系列

附录4-1 基本单元（晶体管输出型）

↗1. 輛俴D濬諉華﹝ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ

↗2. 輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ

↗3. 蔚侜督溫湮腔統杅No.21扢隅峈「020」﹝

↗4. 峈賸假獗ㄛ祥躺躺婓褫晤最諷秶耜ㄛ婓侜督溫湮耜珩扢數淏蛌癹弇睿毀蛌癹弇腔癹弇羲壽﹝森奀ㄛ褫

晤最諷秶耜腔癹弇羲壽猁掀侜督溫湮耜腔癹弇羲壽載蕞輪珂雄釬﹝

毀蛌 淏蛌

侜督萇儂

毀蛌癹弇2

ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

淏蛌癹弇2

ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

毀蛌癹弇1

ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ
LSR

淏蛌癹弇1

ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ
LSF
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

附录

附录4. MELSERVO-C系列

附录4-1 基本单元（晶体管输出型）

2.FX3UC可编程控制器

↗1. 輛俴D濬諉華﹝ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ

↗2. 輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ

↗3. 蔚侜督溫湮腔統杅No.21扢隅峈「020」﹝

↗4. 峈賸假獗ㄛ祥躺躺婓褫晤最諷秶耜ㄛ婓侜督溫湮耜珩扢數淏蛌癹弇睿毀蛌癹弇腔癹弇羲壽﹝森奀ㄛ褫

晤最諷秶耜腔癹弇羲壽猁掀侜督溫湮耜腔癹弇羲壽載蕞輪珂雄釬﹝

-

OP

SG

PP

CR

NP

SD

CN1
4

5

9

13

7

11

SG

V+

ALM

12

1

2

SON

LSP

LSN

17

15

14

CN1

V2420

OPC19

RD 3 ↗3

DC24V

D濬諉華↗1

����

��

����� �
(RD)

DOG↗2

+

COM

X004

X017

嫖勷

嫖勷

X010

X014

X000

COM0

COM0

Y000

Y017

Y004

COM

X020

X021

X022

X023

X024

X026

X027

X037

X025

X030

COM1

Y020

Y27

COM1

FX3UC-32MT-LT

FX2NC-16EYT

FX2NC-16EX

蕾撈礿砦硌鍔

埻萸隙寥硌鍔

JOGㄗ+ㄘ硌鍔

JOGㄗ-ㄘ硌鍔

淏蛌隅弇硌鍔

毀蛌隅弇硌鍔

淏蛌癹弇1ㄗLSFㄘ↗4

毀蛌癹弇1ㄗLSRㄘ↗4

礿砦硌鍔

錨陓瘍

源砃

闕喳揹

侜督袧掘疑

錨萸陓瘍(PG0)

MR-C↓A倰
侜督溫湮

淏蛌癹弇2↗4

毀蛌癹弇2↗4

侜督ON

侜督嘟梤ㄗALMㄘ

+

-

毀蛌 淏蛌

侜督萇儂

毀蛌癹弇2

ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

淏蛌癹弇2

ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

毀蛌癹弇1

ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ
LSR

淏蛌癹弇1

ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ
LSF



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例
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附录4. MELSERVO-C系列

附录4-2 高速输出特殊适配器

附录4-2 高速输出特殊适配器 

壽衾怀怀堤腔煦饜ㄛ統蕉狟蹈砐醴

→ 参考B. 内置定位功能篇12.1节 

附录4-2-1 漏型输入/漏型输出（晶体管）/差动输出 

↗1. 輛俴D濬諉華﹝ㄗ諉華萇郯ㄩ100次眕狟ㄘ

↗2. 輪萸陓瘍ㄗDOGㄘ

↗3. 蔚侜督溫湮腔統杅No.21扢隅峈「020」﹝

闕喳
ㄗ淏蛌闕喳揹ㄘ

↗5

錨陓瘍

侜督袧掘疑

源砃
ㄗ毀蛌闕喳揹ㄘ

↗5

������
(RD)

OP

SG

PP

CR

NP

SD

CN1

4

5

9

13

7

11

SG

V+

ALM

12

1

2

SON

LSP

LSN

17

15

14

CN1

V2420

OPC19

RD 3 ↗3

PG 10

NG 8

Y0/2+

Y0/2-

SGA

Y4/6+

Y4/6-

眈絞衾
AM26C31

SGA

DOG↗2

X004

X017

嫖勷

嫖勷

X010

X014

X000

24V

0V

S/S

N

L

D濬諉華↗1

AC100V
-240V

DC24V

COM1

Y020

Y27

S/S

X020

�����
X021

X022

X023

X024

X026

X027

X037

X025

X030

FX3U-2HSY-ADP

FX3U-32MR/ES

FX2N-16EYT

FX2N-16EX-ES/UL

蕾撈礿砦硌鍔
埻萸隙寥硌鍔J
OGㄗ+ㄘ硌鍔
JOGㄗ-ㄘ硌鍔
淏蛌隅弇硌鍔
毀蛌隅弇硌鍔
淏蛌癹弇1ㄗLSFㄘ↗4

毀蛌癹弇1ㄗLSRㄘ↗4

礿砦硌鍔

錨萸陓瘍(PG0)

MR-C↓A倰
侜督溫湮

淏蛌癹弇2↗3

毀蛌癹弇2↗3

侜督ON

侜督嘟梤ㄗALMㄘ
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FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇]
连接实例

附录

附录4. MELSERVO-C系列

附录4-2 高速输出特殊适配器

↗4. 峈賸假獗ㄛ祥躺躺婓褫晤最諷秶耜ㄛ婓侜督溫湮耜珩扢數淏蛌癹弇睿毀蛌癹弇腔癹弇羲壽﹝森奀ㄛ褫

晤最諷秶耜腔癹弇羲壽猁掀侜督溫湮耜腔癹弇羲壽載蕞輪珂雄釬﹝

↗5. 籵徹怀堤倛宒扢隅羲壽懂扢隅怀堤倛宒﹝

输出形式设定开关的状态 输出形式

FP·RP耜 淏蛌闕喳﹜毀蛌闕喳

PLS·DIR耜 闕喳+源砃

毀蛌 淏蛌

侜督萇儂

毀蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ

毀蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSR

淏蛌癹弇1
ㄗ褫晤最諷秶耜ㄘ

LSF

淏蛌癹弇2
ㄗ侜督溫湮耜ㄘ



FX3U·FX3UC系列 用户手册[定位控制篇] 关于保修

关于保修

婓妏蚚奀ㄛ昢斛珨狟眕狟腔衄壽莉悵痐源醱腔囀﹝

1.免费保修期和免费保修范围

婓莉腔轎煤悵党囀ㄛ岆蚕衾掛鼠侗腔埻秪絳

祡莉楷汜嘟梤睿祥謎ㄗ眕狟苀備峈嘟梤ㄘ奀ㄛ                    

蚚誧褫眕籵徹絞場劃鎗腔測燴虛麼岆掛鼠侗腔督昢厙

釐ㄛ枑堤猁轎煤峎党﹝

筍岆﹜彆猁漆俋堤船輛俴峎党奀ㄛ頗彶巖

撮扲埜垀剒腔妗暱煤蚚﹝

森俋ㄛ蚕衾載遙嘟梤耀輸奧莉汜腔珋部腔笭陔覃彸﹜

彸堍俴脹錶諂祥扽衾掛鼠侗孮毓峓﹝

[免费保修期] 

莉腔轎煤悵党峈蚚誧鎗綴麼岆芘善硌隅腔部

垀綴腔珨爛眕囀﹝筍岆﹜蚕衾掛鼠侗腔莉堤釦綴珨

啜腔霜籵奀潔郔酗峈6跺堎ㄛ垀眕植秶婖羲宎呾

腔18跺堎峈轎煤悵党腔奻癹﹝森俋ㄛ峎党腔轎

煤悵党祥腕閉徹峎党腔悵痐奀潔奧曹腕載酗﹝

[免费保修范围]

1)癹衾妏蚚袨怓﹜妏蚚源楊眕摯妏蚚遠噫脹飲郩桽妏

蚚佽隴抎﹜蚚誧忒聊﹜莉奻腔蛁砩岈砐脹笢暮婥腔沭

璃﹜蛁砩岈砐脹ㄛ婓淏都腔袨怓狟妏蚚腔錶﹝

2)撈妏岆婓轎煤悵党囀ㄛ筍岆彆扽衾狟蹈腔錶 腔

趕憩曹傖彶煤腔峎党﹝

Ｋ蚕衾蚚誧腔悵奪睿妏蚚祥絞﹜祥蛁砩﹜徹囮脹脹竘

腔嘟梤眕摯蚚誧腔茞璃麼岆璃扢數祥絞竘腔

嘟梤﹝

Ｌ蚕衾蚚誧卍赻蜊雄莉奧竘腔嘟梤﹝

Ｍ蔚掛鼠侗莉蚾蚚誧腔扢掘笢妏蚚奀ㄛ彆跦擂蚚

誧扢掘垀忳腔楊寞寞隅扢离賸賸假蚾离麼岆俴珛

鼠茼蜆饜掘腔髡夔凳婖脹錶狟ㄛ弝峈茼蜆褫眕

旌轎腔嘟梤﹝

Ｎ籵徹淏都峎誘·載遙妏蚚佽隴抎脹笢暮婥腔眢瘧

ㄗ萇喀﹜掖嫖腑﹜悵玸佪脹ㄘ褫眕啎滅腔嘟梤﹝

Ｏ撈妏偌桽淏都腔妏蚚源楊ㄛ筍岆樟萇揖萸麼岆揖

萸善忭韜腔錶﹝

Ｐ蚕衾鳶婐﹜萇揤祥淏都脹祥褫蕨薯絳祡腔俋窒埻秪ㄛ

眕摯華涾﹜濘萇﹜粹阨婐漲脹毞婐竘腔嘟梤﹝

Ｑ婓掛鼠侗莉堤釦奀腔褪悝撮扲阨狟祥夔啎獗腔

埻秪竘腔嘟梤﹝

Ｒ坻﹜峈準掛鼠侗孮奧竘腔嘟梤

                                      

2.停产后的收费保修期

1)掛鼠侗諉忳腔彶煤峎党峈莉礿莉綴腔7爛囀﹝

衄壽礿莉腔陓洘ㄛ飲鼠票婓掛鼠侗腔撮扲陔恓脹笢﹝

2)祥枑鼎礿莉綴腔莉ㄗ婦嬤蜇扽ㄘ﹝

3.在海外的服务 

勤衾漆俋腔蚚誧ㄛ掛鼠侗腔跪跺華郖腔漆俋FA笢陑飲

諉彶峎党﹝筍岆ㄛ跪華腔FA笢陑垀撿掘腔峎党

沭璃衄垀祥肮ㄛ咡蚚誧謝賤﹝

4.对于机会损失、二次损失等保证责任的免除

拸蹦岆瘁婓悵党囀ㄛ勤衾祥岆蚕衾掛鼠侗腔孮 

奧絳祡腔囷漲˙眕摯蚕衾掛鼠侗莉腔嘟梤絳祡蚚誧

麼菴源腔儂頗囷囮﹜瞳祔囷囮ㄛ拸蹦掛鼠侗岆瘁褫

眕啎獗ㄛ蚕衾杻梗腔埻秪絳祡堤珋腔囷漲﹜媼棒囷
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