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安全注意事项
(使用之前请务必阅读)

在使用本产品之前，应仔细阅读本手册以及本手册中介绍的关联手册，同时在充分注意安全的前提下正确操作。

本手册中，安全注意事项被分为“ 警告”“ 注意”这二个等级。

根据不同情况，即使“ 注意”事项也可能引发严重后果。

对两级注意事项都须遵照执行，因为它们对于操作人员安全是至关重要的。

请妥善保管本手册以备需要时阅读，并应将本手册交给最终用户。

【设计注意事项】

警告
● 应在可编程控制器外部设置一个安全电路，确保外围电源异常、可编程控制器故障等时，能保证整个

系统安全运行。误动作、误输出可能导致事故。

 -  应在可编程控制器的外部配置紧急停止电路、保护回路、正转/反转等相反动作的互锁电路、定位

上限/下限等防止机械损坏的互锁电路等。

 -  在CPU模块中通过自诊断功能检测出看门狗定时器错误等异常时，将关闭全部输出。CPU模块无法

检测的输入输出控制部分等的异常时，输出控制可能会无效。此时，应进行外部电路及机构等的

设计以保障机器安全运行。

 -  DC24V服务电源的输出电流根据机种、扩展模块的有无等而不同。若发生过负载则电压自动下降，

可编程控制器的输入也会不作动以外，全部输出变为OFF。此时，应进行外部电路及机构等的设计

以保障机器安全运行。

 -  由于输出的继电器、晶体管、双向可控硅等故障，输出可能保持为ON状态或OFF状态不变。对于可

能引发重大事故的输出信号，应进行外部电路及机构等的设计以保障机器安全运行。

● 对运行中的可编程控制器进行控制(数据更改)时，应在程序中配置互锁电路，以确保整个系统始终都

会安全运行。

此外，在对运行中的可编程控制器执行其它控制(程序更改、参数更改、强制输出、运行状态的更改)

时，应仔细阅读手册并充分确认安全之后再进行操作。

如果疏于确认，则操作错误有可能导致机械损坏及事故。

● 在输出电路中，由于额定以上的负载电流或负载短路等导致长时间持续过电流的情况下，可能导致冒

烟或着火，应在外部配置保险丝等安全电路。

● 关于网络通信异常时各站的动作状态，请参阅各网络的手册。否则误输出或误动作可能导致事故。
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【设计注意事项】

【安装注意事项】

【安装注意事项】

注意
● 对灯负载、加热器、电磁阀等感性负载进行控制时，如果输出状态由OFF  ON，则可能有较大电流(

通常的10倍左右)通过。请勿超过相当于电阻负载的最大负载规格的电流值。

● CPU模块的电源由OFF  ON或复位时，CPU模块变为RUN状态所需的时间，会随系统配置、参数设置、

程序容量等而发生变化。

在设计上应采取相应措施，做到即使变为RUN状态所需时间变动，也能确保整个系统始终都会安全运

行。

● 应同时打开或关闭CPU模块和扩展模块的电源。

● 若发生长时间停电或异常电压低下，可编程控制器会停止，输出会变为OFF。但是电源一旦恢复，将自

动再次开始运转。(RUN/STOP/RESET开关为RUN时)

警告
● 安装、接线时，应务必将外部电源全部断开后再进行作业。可能会造成触电、产品损坏。

● 在以下手册中记载的一般规格的环境下使用。

MELSEC iQ-F FX5用户手册(硬件篇)

请勿在有灰尘、油烟、导电性粉尘、腐蚀性气体(海风、Cl2、H2S、SO2、NO2等)、可燃性气体的场所中

使用，也不要暴露于高温、结露、风雨场所，或在发生震动、冲击的场所中使用。

可能会导致触电、火灾、误动作、产品损害及劣化。

注意
● 请勿直接触摸产品的导电部位。会导致误动作、故障。

● 进行螺栓孔加工、接线施工时，请不要让切屑及废电线落进可编程控制器的通风孔内。会导致火灾、

故障或误动作。

● 附带防尘纸的产品，在安装配线施工中，为了防止切屑和配线头等异物混入，应将防尘纸贴在通风孔

上。

此外，在施工完毕后，请务必取下防尘纸以利散热。可能会导致火灾、故障或误动作。

● 产品应在平滑表面上安装。若安装面上凹凸不平，则打印电路板上的受力将会不合理而造成故障。

● 产品安装时应牢固地固定在DIN导轨、或安装螺栓上。

● 扩展板及扩展适配器应牢固地安装在所规定的连接器上。可能会由于接触不良而导致误动作。

● 扩展板应务必使用固定用自攻螺钉进行固定。拧紧转矩应依照手册中记载的转矩。使用规定范围以外

的转矩拧紧时，可能会由于接触不良而导致误动作。

● 使用螺丝刀进行安装等操作时，应慎重进行。会导致产品损坏及事故。

● 扩展电缆、周边机器连接用电缆、输入输出电缆及电池等的连接电缆应牢固地安装在所规定的连接器

上。可能会由于接触不良而导致误动作。

● 安装SD存储卡时，应可靠压入到SD存储卡插槽中。安装后应检查是否浮起。否则可能由于接触不良而

导致误动作。

● 拆装下列机器时应务必关闭电源。可能会导致故障、误动作。

 -  周边机器、扩展板、扩展适配器

 -  扩展模块、总线转换模块

 -  电池



【配线注意事项】

【配线注意事项】

警告
● 安装、接线时，应务必将外部电源全部断开后再进行作业。可能会造成触电、产品损坏。

● 在安装、配线作业结束后接通电源或投运之前，必须盖上产品附带的端子盖。若不装好端子盖板，有

可能触电。

● 电线应使用额定温度80以上的物品。

● 对于螺栓式端子排型的配线应遵循以下注意事项合理进行操作。可能会造成触电、故障、短路、断

线、误动作、产品损坏。

 -  电线的末端处理尺寸应依照手册中记载的尺寸。

 -  拧紧转矩应依照手册中记载的转矩。

 -  应使用No.2尺寸的十字螺丝刀(轴径为6 mm以下)，请拧紧时切勿使螺丝刀接触到端子排划分部分。

● 对于欧式端子排型的配线应遵循以下注意事项合理进行操作。可能会造成触电、故障、短路、断线、

误动作、产品损坏。

 -  电线的末端处理尺寸应依照手册中记载的尺寸。

 -  拧紧转矩应依照手册中记载的转矩。

 -  绞线的末端应弯曲虚线勿使其延伸出来。

 -  电线的末端请勿电焊镀层。

 -  请勿连接超过规定尺寸以外的电线及超过规定根数的电线。

 -  应固定电线，勿使外力直接加在端子排及电线连接部分。

注意
● 请勿从外部将电源供给CPU模块、扩展模块的[24 +]及[24 V]端子(DC24 V服务电源)。可能会造成产品

损坏。

● 对于CPU模块及扩展模块的地线端子，应使用2 mm2以上的电线实施D种接地(接地电阻: 小于100 )。

但是请勿与强电系共通接地。详细内容，请参阅以下手册。

MELSEC iQ-F FX5用户手册(硬件篇)

● 电源的配线应按照手册记载连接至专用端子。若将AC电源连接至直流的输入输出端子，将烧坏可编程

控制器。

● 对于空余端子，请勿在外部配线。可能会造成产品损坏。

● 应在端子排、电源连接器、输入输出连接器、通讯用连接器、通讯电缆上未施加外力的状态下使用。

会导致断线、故障。

● 当受噪音影响写入可编程控制器的数据异常时，可编程控制器可能会造成误动作，机械损坏及事故，

因而请务必遵循以下项目操作。

 -  请勿将电源线、控制线及通讯电缆与主电路及高电压线、负载线、动力线等捆扎在一起，也不要

相互靠的太近。请留出100 mm以上的距离为基准。

 -  屏蔽线或屏蔽电缆的屏蔽应务必在可编程控制器侧进行一点接地。但是请勿与强电系共通接地。

 -  模拟输入输出线的屏蔽应务必在接收信号侧进行一点接地。此外，请勿与强电系共通接地。
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【启动•维护时的注意事项】

【启动•维护时的注意事项】

【运行时的注意事项】

警告
● 请勿在通电的状态下触碰端子。可能会导致触电、误动作。

● 清扫以及拧紧端子时，应务必将外部电源全部断开后再进行作业。通电的状态下进行操作，有可能导

致触电。

● 对运行中的程序更改、强制输出、RUN、STOP等操作，应仔细阅读手册并充分确认安全之后再进行操

作。操作错误有可能导致机械损坏及事故。

● 请勿从多个周边机器(工程工具及GOT等)同时更改可编程控制器内的程序。可能会导致可编程控制器的

程序损坏、误动作。

● 存储器备份用电池应依照以下手册中规定的内容正确使用。

MELSEC iQ-F FX5用户手册(硬件篇)

 -  请勿在规定用途以外使用。

 -  应正确连接。

 -  请勿进行充电、拆卸、加热、置入火中、短路、反向连接、焊接、吞咽、焚烧、过度施加用力(振

动•冲击•掉落)等行为。

 -  应避免高温保存，同时也应避免暴露在日光直射场所的保存与使用。

 -  请勿将漏液等物品暴露于水中或接近火源、也不要直接触摸等。

电池的不当处理，可能产生因过度发热、破裂、着火、燃烧、漏液、变形等造成的人身伤害等影响，

也可能会导致火灾、设备•其他机器等的故障及误动作。

注意
● 请勿拆卸及改造。可能会导致故障、误动作、火灾。

*关于修理，请咨询Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd.。

● 产品投入使用后，SD存储卡的拆装的次数应不超过500次。如果超过了500次，有可能导致误动作。

● 拆装扩展电缆等连接时应务必关闭电源。可能会导致故障、误动作。

● 拆装下列机器时应务必关闭电源。可能会导致故障、误动作。

 -  周边机器、扩展板、扩展适配器

 -  扩展模块、总线转换模块

 -  电池

注意
● 对运行中的可编程控制器进行控制(数据更改)时，应在程序中配置互锁电路，以确保整个系统始终都

会安全运行。此外，在对运行中的可编程控制器执行其它控制(程序更改、参数更改、强制输出、运行

状态的更改)时，应仔细阅读手册并充分确认安全之后再进行操作。如果疏于确认，则操作错误有可能

导致机械损坏及事故。



【废弃时的注意事项】

【运输时的注意事项】

注意
● 在废弃产品时，应将本产品作为工业废弃物处理。

● 废弃电池时应根据各地区制定的法令单独进行。关于欧盟成员国的电池规定的详细内容，请参阅以下

手册。

MELSEC iQ-F FX5用户手册(硬件篇)

注意
● 运输使用选购电池的可编程控制器时，请应务必在运输前将可编程控制器的电源启动，并确认“参数

已设置状态下BAT的LED为OFF”以及“电池寿命”。若在BAT的LED处于ON状态下或在寿命到期后的状态

下进行运输，在运输中备份的数据可能不能被正常保持。

● 可编程控制器为精密机器，因此在运输期间应使用专用的包装箱及防震用控制板等，以避免受到超过

一般规格值的冲击。可能会导致可编程控制器故障。运输后，应进行可编程控制器的动作确认及安装

部的破损确认。一般规格的详细内容，请参阅以下手册。

MELSEC iQ-F FX5用户手册(硬件篇)

● 在运输含锂电池时，必须遵守运输规定。关于限制机型的详细内容，请参阅以下手册。

MELSEC iQ-F FX5用户手册(硬件篇)

● 如果木制包装材料的消毒及防虫用熏蒸剂中的卤素类物质(氟、氯、溴、碘等)进入三菱电机产品中将

可能导致故障。应防止残留的熏蒸成分进入三菱电机产品，或采用熏蒸以外的方法(热处理等)进行处

理。此外，消毒及防虫措施应在包装前的木材阶段实施。
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关于产品的应用

前言
感谢您购买三菱可编程控制器MELSEC iQ-F系列产品。

本手册对使用简单运动模块时的必要机能规格、编程等进行了说明。使用产品之前应仔细阅读本手册及关联手册，在充分了解

MELSEC iQ-F系列可编程控制器的功能•性能的基础上正确地使用本产品。

另外，将本手册中介绍的程序示例引用到实际系统中时，应充分验证对象系统中是否存在控制方面的问题。

应将本手册交给最终用户。

对象模块

FX5-40SSC-S

本手册按下列符号对缓冲存储器进行分类，并汇总了与各轴对应的缓冲存储器。

 • [Pr.**]: 表示定位用参数、原点复位用参数的项目符号

 • [Da.**]: 表示定位数据、块启动数据的项目符号

 • [Md.**]: 表示监视数据的项目符号

 • [Cd.**]: 表示控制数据的项目符号

使用须知

 • 本产品的设计及制造目的是作为通用品用于一般工业，在危及人身安全的情况下，请勿使用。

 • 如果想将本产品应用于原子能、电力、航空航天、医疗及客运移动设备等特殊领域时，请联络本公司营业窗口询问。

 • 本产品是在严格的品质保证体制之下制造的，但当用于可预测到因产品故障而导致的重大故障或发生损失的设备时，应系统

性地设置备份及失效安全机能等。



注意事项

 • 设置产品时如有任何疑问，应向具备电气知识(电气工程师或同等以上的知识)的专业电工咨询。 关于本产品的操作及使用

方法如有任何疑问，请向技术咨询窗口咨询。

 • 本说明书、技术资料、产品目录等中记载的事例仅供参考，不能保证动作情况。采用时需客户自身在进行了仪器设备的功能

及安全性确认的基础上，方可使用。

 • 关于本说明书的内容，如有因改善而变更规格等情况，恕不通知，敬请谅解。

 • 关于本说明书的内容，我们力求完善，如果您发现有任何问题或疑问，请按照卷末记载的联系方式，与本公司的分社或支店

联系。与我们联系时，请将卷末记载的手册编号一并通知于我们。
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相关手册
最新的e-Manual、EPUB及手册PDF，可从三菱电机FA网站下载。

http://www.MitsubishiElectric.co.jp/fa/

本手册中未记载下述详细内容。

 • 一般规格

 • 可使用CPU模块及可安装个数

 • 安装

详细内容，请参阅以下手册。

MELSEC iQ-F FX5U用户手册(硬件篇)

MELSEC iQ-F FX5UC用户手册(硬件篇)

e-Manual是指，使用专用工具可阅览的三菱电机FA电子书籍手册。

e-Manual有如下所示特点。

 • 可以通过一次查找从多个手册中查找出希望搜索的信息(手册横向查找)

 • 可以通过手册内的链接参阅其它手册

 • 可以通过产品插图的各部件阅览希望了解的硬件规格

 • 可以将经常参阅的信息登录到收藏夹中

手册名称<手册编号> 内容 提供形态

MELSEC iQ-F FX5 简单运动模块用户手册

(入门篇)

<IB-0300279CHN>(本手册)

记载简单运动模块的规格、运行前的步骤、系统配置、配线、

运行示例的有关内容。

装订产品

e-Manual

EPUB

PDF

MELSEC iQ-F FX5 简单运动模块用户手册

(应用篇)

<IB-0300282CHN>

记载简单运动模块的功能、输入输出信号、缓冲存储器、参数

设置、编程、故障排除的有关内容。

装订产品

e-Manual

EPUB

PDF

MELSEC iQ-F FX5 简单运动模块用户手册

(进阶同步控制篇)

<IB-0300285CHN>

记载了简单运动模块的同步控制相关功能及编程的内容。 装订产品

e-Manual

EPUB

PDF



术语
本手册中，除了特别标明的情况外，将使用下述术语进行说明。

*1 SSCNET: Servo System Controller NETwork

术语 内容

CPU模块 MELSEC iQ-F系列CPU模块的略称

简单运动模块 MELSEC iQ-F系列简单运动模块的略称

40SSC-S MELSEC iQ-F系列简单运动模块的别称

伺服放大器 SSCNET/H、SSCNET对应伺服放大器的略称

MR-J4(W)-B MR-J4-_B／MR-J4W_-_B型伺服放大器系列

MR-J3(W)-B MR-J3-_B／MR-J3W-_B型伺服放大器系列

MR-JE-B MR-JE-_B型伺服放大器系列

工程工具 GX Works3、MR Configurator2的总称

GX Works3 MELSEC可编程控制器软件包(版本1.007H以上)的产品名

MR Configurator2 伺服设置软件(版本1.34L以上)的产品名

智能功能模块 简单运动模块等具有输入输出以外的功能的MELSEC iQ-F系列的模块

手动脉冲器 手动脉冲发生器(用户自备)的略称

SSCNET/H*1 简单运动模块  伺服放大器之间高速同步网络

SSCNET*1

SSCNET(/H) SSCNET/H，SSCNET的总称

伺服网络
11
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构成设备
使用简单运动模块时的构成设备如下。

�



1

1 各部位的名称

简单运动模块的各部位名称如下所示。

No. 名称 内容

[1] 外部输入信号用连接器 用于连接机械系统输入、手动脉冲器/INC同步编码器、紧急停止输入的连

接器。(26针连接器)

信号排列请参阅以下内容。

17页 与外部设备的接口规格

[2] 扩展电缆 用于连接CPU模块等的连接器。

[3] 直接安装用孔(2-4.5、安装螺栓: M4螺栓) 直接安装时使用的孔。

[4] 轴显示用LED(AX1、AX2、AX3、AX4) 请参阅下述内容。

14页 LED的显示规格
[5] POWER LED

[6] RUN LED

[7] ERROR LED

[8] 下段扩展连接器 用于在下段连接扩展模块的连接器。

[9] DIN导轨安装用槽 可以安装在DIN46277(宽度: 35 mm)的DIN导轨上。

[10] 铭牌 记载有串行No.等。

[11] DIN导轨安装用卡扣 用于安装至DIN导轨的卡扣。

[12] 拔出标签 拔出CPU模块等时使用的标签。

[13] 电源连接器 用于连接电源的连接器。

[14] SSCNET电缆连接用连接器 用于连接伺服放大器的连接器。

φ

1  各部位的名称
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1.1 LED的显示规格
LED的显示规格如下所示。

: 熄灯，: 亮灯， ●: 闪烁

*1 向简单运动模块供电的情况下POWER LED亮灯，不供电的情况下包括POWER LED在内的全部LED熄灯。

*2 同步编码器轴发生出错的情况下，仅ERROR LED动作。(AX LED不动作。)

简单运动模块的状态 LED显示内容 内容

正常时 AX1 

AX2 

AX3 

AX4 

轴停止中

轴待机中

POWER *1

RUN 

ERROR 

AX1 

AX2 

AX3 

AX4 

轴动作中

POWER *1

RUN 

ERROR 

异常时 AX1 ●

AX2 

AX3 

AX4 

发生轻度异常

POWER *1

RUN 

ERROR 

AX1 

AX2 

AX3 

AX4 

发生中度异常，看门狗定时器出错

POWER *1

RUN 

ERROR ●
1  各部位的名称

1.1  LED的显示规格
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2 规格

本章对40SSC-S的规格进行说明。

2.1 一般规格
除下列以外的一般规格与所连接的CPU模块相同。

关于一般规格，请参阅要使用的CPU模块的手册。

2.2 电源规格

2.3 性能规格
40SSC-S的性能规格如下所示。

项目 规格

耐电压 AC500 V 1分钟 全部端子与接地端子之间

绝缘电阻 DC500 V绝缘电阻计测量值在10 M以上

项目 规格

外部电源 电源电压 DC24 V +20%/-15%

允许瞬停时间 瞬停时间为5 ms以下时，将继续动作。

消耗功率 6 W

电源保险丝 1 A

内部供电 通过可编程控制器供电 不使用

项目 内容

控制轴数 4轴

运算周期 1.777 ms

插补功能 2轴、3轴、4轴直线插补

2轴圆弧插补

控制方式 PTP(Point To Point)控制、轨迹控制(直线、圆弧均可设置)、速度控制、速度·位置切换控制、位置·

速度切换控制、速度·转矩控制

控制单位 mm、inch、degree、pulse

定位数据 600数据/轴

执行数据的备份功能 参数、定位数据、块启动数据通过闪存保存(无电池)
2  规格

2.1  一般规格 15
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*1 在速度·位置切换控制(ABS模式)下，控制单位只可以使用“degree”。

*2 “degree轴速度10倍指定功能”有效时为0.01～20000000.00 (degree/min)。

*3 从接收定位启动信号起至BUSY信号变为ON为止的时间。

*4 建议使用AWG24 (0.2 mm2)。

定位 定位方式 PTP控制: 增量方式/绝对方式

速度·位置切换控制: 递增方式/绝对方式

位置·速度切换控制: 增量方式

轨迹控制: 增量方式/绝对方式

定位范围 绝对方式时

• -214748364.8～214748364.7 (m)
• -21474.83648～21474.83647 (inch)

• 0～359.99999 (degree)

• -2147483648～2147483647 (pulse)

增量方式时

• -214748364.8～214748364.7 (m)
• -21474.83648～21474.83647 (inch)

• -21474.83648～21474.83647 (degree)

• -2147483648～2147483647 (pulse)

速度·位置切换控制(INC模式)/位置·速度切换控制时

• 0～214748364.7 (m)
• 0～21474.83647 (inch)

• 0～21474.83647 (degree)

• 0～2147483647 (pulse)

速度·位置切换控制(ABS模式)时*1

0～359.99999 (degree)

速度指令 0.01～20000000.00 (mm/min)

0.001～2000000.000 (inch/min)

0.001～2000000.000 (degree/min)*2

1～1000000000 (pulse/s)

加减速处理 梯形加减速、S形加减速

加减速时间 1～8388608 (ms) 加速时间、减速时间均有4个模式可供设置

紧急停止减速时间 1～8388608 (ms)

启动时间*3 1.777 ms

外线连接方式 26针连接器

适用电线尺寸*4 AWG30～24 (0.05～0.2 mm2)*4

外部输入配线用连接器 LD77MHIOCON

手动脉冲器/INC同步编码器

输入最大频率

差分输出型 最大1 Mpulse/s

集电极开路型 最大200 kpulse/s

手动脉冲器1脉冲输入倍率 1～10000倍

闪存写入次数 最多10万次

输入输出占用点数 8点

重量 约0.3 kg

项目 内容
2  规格

2.3  性能规格
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2.4 与外部设备的接口规格

输入信号的电气规格

外部指令信号/切换信号

■外部指令信号/切换信号的规格

紧急停止输入部

■紧急停止输入信号的规格

项目 规格

信号名称 近点狗信号

外部指令信号/切换信号

输入点数 4点

输入方式 源/漏型复用

公共端方式 4点/公共端(公共端子: COM)

绝缘方式 光电耦合器绝缘

额定输入电压 DC24 V

额定输入电流(IIN) 约5 mA

使用电压范围 DC19.2～26.4 V(DC24 V +10/-20%，波动率5%以内)

ON电压/电流 DC17.5 V以上/3.5 mA以上

OFF电压/电流 DC7 V以下/1 mA以下

输入电阻 约6.8 k

响应时间 OFF  ON 1 ms以下

ON  OFF

项目 规格

输入点数 1点

输入方式 源/漏型复用

公共端方式 1点/公共端(公共端子: EMI.COM)

绝缘方式 光电耦合器绝缘

额定输入电压 DC24 V

额定输入电流(IIN) 约5 mA

使用电压范围 DC19.2～26.4 V(DC24 V +10/-20%，波动率5%以内)

ON电压/电流 DC17.5 V以上/3.5 mA以上

OFF电压/电流 DC7 V以下/1 mA以下

输入电阻 约6.8 k

响应时间 OFF  ON 4 ms以下

ON  OFF
2  规格

2.4  与外部设备的接口规格 17
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手动脉冲器/INC同步编码器输入部

■手动脉冲器/INC同步编码器信号的规格

*1 信号输入形态是通过“[Pr.24]手动脉冲器/INC同步编码器输入选择”进行设置。

*2 在“[Pr.24]手动脉冲器/INC同步编码器输入选择”为“A相/B相4倍频”的情况下设置为4倍频。

项目 规格

信号输入形态*1 A相/B相(4倍频/2倍频/1倍频)，PULSE/SIGN

差分输出型

(相当于26LS31)

最大输入脉冲频率 1 Mpulse/s(4倍频后，最大4 Mpulse/s)*2

脉冲宽度 1 s以上

上升沿·下降沿时间 0.25 s以下

相位差 0.25 s以上

额定输入电压 DC5.5 V以下

High电压 DC2.0～5.25 V

Low电压 DC0～0.8 V

差分电压 0.2 V

电缆长度 最长30 m

波形示例

电压输出类型/集电极开路型(DC5 V) 最大输入脉冲频率 200 kpulse/s(4倍频后，最大 800 kpulse/s)*2

脉冲宽度 5 s以上

上升沿·下降沿时间 1.2 s以下

相位差 1.2 s以上

额定输入电压 DC5.5 V以下

High电压 DC3.0～5.25 V/2 mA以下

Low电压 DC0～1.0 V/5 mA以上

电缆长度 最长10 m

波形示例

[Pr.24]

手动脉冲器/INC同步编码器输入选择

[Pr.151]手动脉冲器/INC同步编码器输入逻辑选择

正逻辑 负逻辑

A相/B相

PULSE/SIGN

μ

μ

μ μ

μ

μ

μ

μ

μ μ

μ

μ

2  规格

2.4  与外部设备的接口规格
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2.5 外部电路的设计
对电源、主电路进行配线时，应做到在发生报警时或伺服强制停止时能断开电源。电源主电路必须使用配线用断路器(MCCB)。 

外部电路的设计示例如下所示。

使用简单运动模块的紧急停止时的电路示例(MR-J4-B的情况下)
2  规格

2.5  外部电路的设计 19
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*1 应配置在检测到CPU模块中发生报警后将电磁接触器(MC)置为OFF的电源电路。

*2 还可以使用全波整流电源作为电磁制动器用电源。

*3 使用伺服放大器的强制停止端子也可以进行强制停止。

*4 设置伺服放大器的轴编号时，应按如下所示设置伺服放大器的轴选择旋转式开关。

● 轴1: 0、轴2: 1、轴3: 2、轴4: 3

*5 可以通过“[Md.50]紧急停止输入”确认紧急停止输入信号的状态。紧急停止用DC24 V电源请勿与电机的电磁制动器或电磁阀的电源共

用。

*6 关于配线用断路器以及电磁接触器的选定，请参阅伺服放大器的技术资料集。

*7 对于伺服放大器外围使用的AC继电器、电磁接触器(MC)等，建议使用浪涌抑制器。

关于浪涌抑制器的选定，请参阅伺服放大器的技术资料集。

*8 电磁制动器用电源与控制用电源的电源应分别进行配线。

注意事项

 • 更换伺服放大器时，应通过SSCNET通信的断开/重新连接功能断开SSCNET通信后，断开主电路电源L1/L2/L3及控制电源L11/

L21这两个电源。由于此时伺服放大器与简单运动模块之间无法通信，因此应预先停止机械运行后再更换伺服放大器。

 • 将“[Pr.82]紧急停止有效/无效设置”设置为“0: 有效”时，如果简单运动模块的紧急停止信号变为OFF，则伺服电机的动

力制动器将停止。(伺服放大器的LED显示部将显示“E7.1”(控制器紧急停止输入报警)。)

 • 断开了伺服放大器的控制电源时，将无法与其后面的伺服放大器进行通信。

如果断开了图中B的伺服放大器的控制电源L11/L21，则与图中C的伺服放大器也将无法通信。

希望只断开指定的伺服放大器的主电路电源时，应断开主电路电源L1/L2/L3，而不应断开控制电源L11/L21。
2  规格

2.5  外部电路的设计
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使用简单运动模块的紧急停止时的电路示例(MR-JE-B的情况下)

 • 在出厂状态下，MR-JE-B的热线强制停止功能有效。(在出厂状态下，MR-J4-B的热线强制停止功能无效。)

 • 本功能是通过在发生报警时，对全部轴输出热线强制停止信号，以引发“E7.1”(控制器紧急停止输入报警

)，使全部轴减速停止的功能。

 • 可通过伺服参数(PA27)将本功能设为无效。

 • 要使用MR-JE-B时，应配置在检测到CPU模块中发生报警后，根据CPU模块将全部轴的电磁接触器(MC)置为OFF

的电源电路。
2  规格

2.5  外部电路的设计 21
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2  规格

2.5  外部电路的设计



2

*1 应配置在检测到CPU模块中发生报警后将电磁接触器(MC)置为OFF的电源电路。

*2 还可以使用全波整流电源作为电磁制动器用电源。

*3 使用伺服放大器的强制停止端子也可以进行强制停止。

*4 设置伺服放大器的轴编号时，应按如下所示设置伺服放大器的轴选择旋转式开关。

● 轴1: 0、轴2: 1、轴3: 2、轴4: 3

*5 可以通过“[Md.50]紧急停止输入”确认紧急停止输入信号的状态。紧急停止用DC24 V电源请勿与电机的电磁制动器或电磁阀的电源共

用。

*6 关于配线用断路器以及电磁接触器的选定，请参阅伺服放大器的技术资料集。

*7 对于伺服放大器外围使用的AC继电器、电磁接触器(MC)等，建议使用浪涌抑制器。

关于浪涌抑制器的选定，请参阅伺服放大器的技术资料集。

*8 电磁制动器用电源与控制用电源的电源应分别进行配线。

注意事项

 • 更换伺服放大器时，应通过SSCNET通信的断开/重新连接功能断开SSCNET通信后，断开主电路电源L1/L2/L3及控制电源L11/

L21这两个电源。由于此时伺服放大器与简单运动模块之间无法通信，因此应预先停止机械运行后再更换伺服放大器。

 • 将“[Pr.82]紧急停止有效/无效设置”设置为“0: 有效”时，如果简单运动模块的紧急停止信号变为OFF，则伺服电机的动

力制动器将停止。(伺服放大器的LED显示部将显示“E7.1”(控制器紧急停止输入报警)。)

 • 断开了伺服放大器的控制电源时，将无法与其后面的伺服放大器进行通信。

如果断开了图中B的伺服放大器的控制电源L11/L21，则与图中C的伺服放大器也将无法通信。

希望只断开指定的伺服放大器的主电路电源时，应断开主电路电源L1/L2/L3，而不应断开控制电源L11/L21。
2  规格
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使用简单运动模块的紧急停止、MR-J4-B的强制停止时的电路示例
2  规格
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*1 应配置在检测到CPU模块中发生报警后将电磁接触器(MC)置为OFF的电源电路。

*2 还可以使用全波整流电源作为电磁制动器用电源。

*3 设置伺服放大器的轴编号时，应按如下所示设置伺服放大器的轴选择旋转式开关。

● 轴1: 0、轴2: 1、轴3: 2、轴4: 3

*4 关于配线用断路器以及电磁接触器的选定，请参阅伺服放大器的技术资料集。

*5 可以通过“[Md.50]紧急停止输入”确认紧急停止输入信号的状态。紧急停止用DC24 V电源请勿与电机的电磁制动器或电磁阀的电源共

用。

*6 对于伺服放大器外围使用的AC继电器、电磁接触器(MC)等，建议使用浪涌抑制器。

关于浪涌抑制器的选定，请参阅伺服放大器的技术资料集。

*7 电磁制动器用电源与控制用电源的电源应分别进行配线。

注意事项

 • 更换伺服放大器时，应通过SSCNET通信的断开/重新连接功能断开SSCNET通信后，断开主电路电源L1/L2/L3及控制电源L11/

L21这两个电源。由于此时伺服放大器与简单运动模块之间无法通信，因此应预先停止机械运行后再更换伺服放大器。

 • 伺服放大器的EM1(强制停止)变为OFF时，动力制动器将动作，伺服电机将变为自由运行状态。此时伺服放大器的显示部将显

示“E6.1”(强制停止报警)。在通常运行中，请勿使用伺服放大器的EM1(强制停止)重复进行伺服电机的停止、运行。否则

可能导致伺服放大器的寿命缩短。

 • 断开了伺服放大器的控制电源时，将无法与其后面的伺服放大器进行通信。

如果断开了图中B的伺服放大器的控制电源L11/L21，则与图中C的伺服放大器也将无法通信。

希望只断开指定的伺服放大器的主电路电源时，应断开主电路电源L1/L2/L3，而不应断开控制电源L11/L21。
2  规格
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使用简单运动模块的紧急停止、MR-JE-B的强制停止时的电路示例

 • 在出厂状态下，MR-JE-B的热线强制停止功能有效。(在出厂状态下，MR-J4-B的热线强制停止功能无效。)

 • 本功能是通过在发生报警时，对全部轴输出热线强制停止信号，以引发“E7.1”(控制器紧急停止输入报警

)，使全部轴减速停止的功能。

 • 可通过伺服参数(PA27)将本功能设为无效。

 • 要使用MR-JE-B时，应配置在检测到CPU模块中发生报警后，根据CPU模块将全部轴的电磁接触器(MC)置为OFF

的电源电路。
2  规格
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*1 应配置在检测到CPU模块中发生报警后将电磁接触器(MC)置为OFF的电源电路。

*2 还可以使用全波整流电源作为电磁制动器用电源。

*3 设置伺服放大器的轴编号时，应按如下所示设置伺服放大器的轴选择旋转式开关。

● 轴1: 0、轴2: 1、轴3: 2、轴4: 3

*4 关于配线用断路器以及电磁接触器的选定，请参阅伺服放大器的技术资料集。

*5 可以通过“[Md.50]紧急停止输入”确认紧急停止输入信号的状态。紧急停止用DC24 V电源请勿与电机的电磁制动器或电磁阀的电源共

用。

*6 对于伺服放大器外围使用的AC继电器、电磁接触器(MC)等，建议使用浪涌抑制器。

关于浪涌抑制器的选定，请参阅伺服放大器的技术资料集。

*7 电磁制动器用电源与控制用电源的电源应分别进行配线。

注意事项

 • 更换伺服放大器时，应通过SSCNET通信的断开/重新连接功能断开SSCNET通信后，断开主电路电源L1/L2/L3及控制电源L11/

L21这两个电源。由于此时伺服放大器与简单运动模块之间无法通信，因此应预先停止机械运行后再更换伺服放大器。

 • 伺服放大器的EM1(强制停止)变为OFF时，动力制动器将动作，伺服电机将变为自由运行状态。此时伺服放大器的显示部将显

示“E6.1”(强制停止报警)。在通常运行中，请勿使用伺服放大器的EM1(强制停止)重复进行伺服电机的停止、运行。否则

可能导致伺服放大器的寿命缩短。

 • 断开了伺服放大器的控制电源时，将无法与其后面的伺服放大器进行通信。

如果断开了图中B的伺服放大器的控制电源L11/L21，则与图中C的伺服放大器也将无法通信。

希望只断开指定的伺服放大器的主电路电源时，应断开主电路电源L1/L2/L3，而不应断开控制电源L11/L21。
2  规格
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3 功能一览

3.1 控制功能
简单运动模块有多种功能。各功能的详细内容，请参阅下述手册。

MELSEC iQ-F FX5 简单运动模块用户手册(应用篇)

在本手册中，将简单运动模块的功能按如下方式进行分类说明。

主功能

■原点复位控制
该功能是在定位控制时确立起点位置(机械原点复位)后，向该起点进行定位的功能(高速原点复位)。欲将接通电源时，或定位

停止后等位于原点以外位置的工件复位到原点时使用此功能。“原点复位控制”是作为“定位启动数据No.9001(机械原点复位

)”及“定位启动数据No.9002(高速原点复位)”最先登录到QD77MS中的控制。

■主要的定位控制
该功能是使用存储在简单运动模块内的“定位数据”进行的控制。设置“定位数据”中的必要项目后，通过启动该定位数据来

进行位置控制或速度控制等。此外，该“定位数据”中可以设置“运行模式”，以对连续的定位数据(例: 定位数据No.1、

No.2、No.3等)如何进行控制加以设置。

■高级定位控制
该功能是使用“块启动数据”执行存储在简单运动模块内的“定位数据”的控制。可以进行如下的应用性定位控制。

 • 将若干个连续的定位数据按“块”进行处理，并按指定顺序执行任意的块。

 • 对位置控制及速度控制等附加“条件判定”后执行。

 • 同时启动多个轴的定位数据(同时向多个伺服放大器输出指令)。

 • 反复执行指定的定位数据。

等

■手动控制
该功能是通过向简单运动模块输入外部信号，由简单运动模块进行任意定位动作的控制。

在将工件移动到任意位置上(JOG运行)，进行定位微调(微动运行、手动脉冲发生器运行)等情况下，使用该手动控制。

■扩展控制
可以进行除定位控制以外的如下控制。

 • 不含位置环指令的速度控制、转矩控制。(速度·转矩控制)

 • 运用“同步控制参数”，将使用齿轮、轴、变速机和凸轮的实际机械替换为软件控制，通过一个输入轴进行同步。(同步控

制)

辅助功能

在执行主功能时，可增加控制补偿、限制功能。

通用功能

使用简单运动模块时，对“参数的初始化功能”及“执行数据的备份功能”等进行通用控制。
3  功能一览

3.1  控制功能 29



30
3.2 主功能
使用了简单运动模块的定位控制的主要功能概要如下。

主功能 内容

原点复位控制 机械原点复位控制 通过近点狗等确定机械定位的起点。

由于数据设置式以当前位置为原点，因此轴不发生移动。

(定位启动No.9001)

高速原点复位控制 定位于通过机械原点复位而存储在简单运动模块中的原点地址([Md.21]进给机械值)。(定位启动No.9002)

主要的定位控制 位置控制 直线控制

(1轴直线控制)

(2轴直线插补控制)

(3轴直线插补控制)

(4轴直线插补控制)

根据定位数据中设置的地址及移动量，通过直线轨迹定位于指定位置。

定长进给控制

(1轴定长进给控制)

(2轴定长进给控制)

(3轴定长进给控制)

(4轴定长进给控制)

根据定位数据中设置的移动量，进行指定移动量的定位。

(在定长进给控制中，将启动时的“[Md.20]进给当前值”设为“0”。 此外，通过插补操作及直线轨迹，

对2轴、3轴、4轴进行定长进给控制。)

2轴圆弧插补控制 根据定位数据中设置的地址、移动量、辅助点及中心点等，通过圆弧轨迹定位于指定位置。

速度控制 速度控制

(1轴速度控制)

(2轴速度控制)

(3轴速度控制)

(4轴速度控制)

按照定位数据中设置的指令速度，连续输出指令。

速度·位置切换控制 先执行速度控制，然后通过将“速度·位置切换信号”置为ON以执行位置控制(指定的地址或移动量定位

)。

位置·速度切换控制 先执行位置控制，然后通过将“位置·速度切换信号”置为ON以执行速度控制(按照指定的指令速度，连续

输出指令)。

其它控制 当前值更改 将进给当前值([Md.20])更改为定位数据中设置的地址。

有以下2种方法。

(进给机械值([Md.21])不可更改)

• 使用了定位数据的当前值更改

• 使用了当前值更改用启动编号(No.9003)的当前值更改

NOP指令 非执行的控制方式。当设置该指令时，并不执行该指令而是跳转到下一个数据的运行。

JUMP指令 无论有无条件，均进行至指定定位数据No.的JUMP。

LOOP[L] 通过反复LOOP～LEND，进行循环控制。

LEND[L] 通过反复LOOP～LEND，返回至循环控制的起始位置。

高级定位控制 块启动(通常启动) 通过一次启动，按设置的顺序执行任意块的定位数据。

条件启动 利用“条件数据”中设置的条件对指定的定位数据进行判定，然后执行“块启动数据”。

满足条件时，执行“块启动数据”。否则，忽略该“块启动数据”，执行下一个点的“块启动数据”。

等待启动 利用“条件数据”中设置的条件对指定的定位数据进行判定，然后执行“块启动数据”。

满足条件时，执行“块启动数据”。否则，停止(等待)进行控制，直至满足条件。

同时启动 同时执行“条件数据”中指定轴的指定No.的定位数据(同时输出指令)。

重复启动(FOR循环) 从已设置“FOR循环”的块启动数据开始，到已设置“NEXT”的块启动数据为止，只按设定的次数反复运

行。

重复启动(FOR条件) 从已设置“FOR条件”的块启动数据开始，到已设置“NEXT”的块启动数据为止，反复执行到满足“条件数

据”中设定的条件为止。

手动控制 JOG运行 仅在JOG启动信号为ON期间，向伺服放大器输出指令。

微动运行 通过手动操作，向伺服放大器输出微小移动量的指令。

(使用JOG启动信号进行微调。)

手动脉冲器运行 向伺服放大器输出来自手动脉冲器的输入脉冲。

扩展控制 速度·转矩控制 切换控制模式，进行发给伺服放大器的指令中不包含位置闭环的速度控制、转矩控制。

同步控制 在“同步控制用参数”中设置齿轮、轴、变速器、凸轮等机构，进行与输入轴同步的控制。
3  功能一览
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“主要的定位控制”(“高级定位控制“)中，可以通过“运行模式”来设置是否连续执行定位数据。“运行模式”的概要如下

所示。

[Da.1]运行模式 内容

单独定位控制(定位结束) 在启动定位数据的运行模式中设置了“单独定位控制”时，仅执行指定的定位数据，并结束定位。

连续定位控制 在启动定位数据的运行模式中设置了“连续定位控制”时，将在执行指定的定位数据后暂停，然后执行下

一个定位数据。

连续轨迹控制 在启动定位数据的运行模式中设置了“连续轨迹控制”时，在执行指定的定位数据后，将不减速停止，而

连续执行下一个定位数据。
3  功能一览
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3.3 辅助功能、通用功能

辅助功能
使用了简单运动模块的定位控制的辅助功能概要如下。

*1 近旁通过功能是标配功能，且仅在位置控制时有效。不可以通过参数将其设置成无效。

辅助功能 内容

机械原点复位的固有

辅助功能

原点复位重试功能 本功能可以在机械原点复位中通过上限/下限限位开关，重试原点复位。即使未通过JOG运行等返回到

近点狗前方，也可以进行机械原点复位。

原点移位功能 本功能可以在机械原点复位后，从机械原点位置，以指定的距离进行位置校正，并将该位置定为原点

地址。

校正控制功能 间隙补偿功能 校正机械系统间隙量的功能。每次移动方向变化时，按设置的间隙量额外输出指令。

电子齿轮功能 本功能可以根据每1脉冲的移动量设置，自由改变每个指令脉冲的机械移动量。

通过每个脉冲的移动量设置，可以构建符合机械系统的、灵活的定位系统。

近旁通过功能*1 在插补控制的连续轨迹控制中，用来抑制变速时的机械震动的功能。

控制限制功能 速度限制功能 在控制过程中，指令速度超过“[Pr.8]速度限制值”时，将指令速度限制在“[Pr.8]速度限制值”设

定范围内的功能。

转矩限制功能 在进行控制时，伺服电机产生的转矩超过“[Pr.17]转矩限制设置值”时，将产生的转矩限制在

“[Pr.17]转矩限制设置值”范围内的功能。

软件行程限位功能 接收的指令超出参数的上限/下限行程限位的设置范围时，利用该功能，可以不执行对应该指令的定

位。

硬件行程限位功能 通过硬件行程限位开关进行减速停止的功能。

紧急停止功能 本功能可以根据与简单运动模块相连的外部输入信号用连接器上的紧急停止输入信号使伺服放大器的

所有轴全部停止。

控制内容更改功能 调速功能 本功能可以更改定位运行中的速度。

将更改后的速度设置到速度更改用缓冲存储器([Cd.14]速度更改值)中，通过速度更改请求([Cd.15])

进行速度更改。

超驰功能 本功能可按1～300%的比例改变定位运行中的速度。通过“[Cd.13]定位运行速度超驰”执行该功能。

加减速时间更改功能 本功能可以更改调速时的加减速时间。

转矩更改功能 在控制过程中更改“转矩限制值”的功能。

目标位置更改功能 本功能可以在定位执行中更改目标位置。

在更改位置的同时也可更改速度。

定位启动的相关功能 预读启动功能 本功能可以显著缩短启动时间。

绝对位置系统 本功能可以重建指定轴的绝对位置。

定位停止的相关功能 减速停止时的停止指令处理功能 本功能可以选择在速度降至0的减速停止处理中出现停止因素时的减速曲线。

连续运行中断功能 中断连续运行的功能。受理请求时，在当前定位数据的执行结束时中断运行。

步进功能 为确认定位运行的动作而进行调试时，暂停运行的功能。可以在每次“自动减速”或“定位数据”时

停止运行。

其它功能 跳过功能 输入跳过信号时，中断执行中的定位(减速停止)操作，进行下一个定位的功能。

M代码输出功能 本功能可通过每个定位数据设置范围0～65535的编号，执行M代码编号的相应辅助作业(夹紧或停止钻

孔、更换工具等)指令。

示教功能 本功能可以将通过手动控制而定位的地址存储到指定的定位数据No.([Cd.39])的“[Da.6]定位地址/

移动量”中。

指令定位功能 本功能可以由简单运动模块计算出与定位停止位置的剩余距离，达到设置值以下时，将“指令定位标

志”设为1。

在控制结束前进行其它辅助作业时，作为辅助作业的触发使用。

加减速处理功能 本功能可以调整控制的加减速。

减速开始标志功能 为了获知停止时机，当运行模式处于“定位结束”的位置控制时，从恒速或加速切换至减速时将标志

置为ON的功能。

跟进功能 本功能可以在伺服OFF状态下监视电机旋转量，并将电机的旋转量反映到进给当前值。

degree轴速度10倍指定功能 单位设置为degree轴时，通过指令速度及速度限制值的10倍速度进行定位控制的功能。

原点复位未完时的动作指定功能 本功能可以选择在原点复位请求标志ON的情况下是否执行定位控制。
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通用功能
按需执行的功能概要如下。

通用功能 内容

参数的初始化功能 本功能可以将简单运动模块的缓冲存储器/内部存储器及闪存/保存用内部存储器中存储的设置数据恢复为

出厂时的初始值。

有以下2种方法。

• 借助程序的方法

• 借助工程工具的方法

执行数据的备份功能 将当前控制所使用的执行数据写入闪存/保存用内部存储器中的功能。

有以下2种方法。

• 借助程序的方法

• 借助工程工具的方法

外部输入信号设置功能 针对各轴的各个外部输入信号(上/下限限位信号(FLS/RLS)，近点狗信号(DOG)，停止信号(STOP))，设置输

入类型、输入端子、信号逻辑，以及输入滤波器的功能。

可以为简单运动模块的外部输入信号用连接器的端子20点任意分配各轴的外部输入信号。

履历监视功能 本功能可以监视全部轴的启动履历、当前值履历。

无放大器运行功能 本功能可在不连接伺服放大器的情况下进行简单运动模块的定位控制。

用于装置启动时的用户程序调试及定位动作的模拟。

虚拟伺服放大器功能 本功能可在不连接伺服放大器的情况下，设为仅生成虚拟指令的轴(虚拟伺服放大器轴)。

驱动器间通信功能 通过伺服放大器的“主/从运行功能”，用简单运动模块控制主轴，而从轴通过伺服放大器之间的数据通信

(驱动器间通信)而非简单运动模块进行控制的功能。

标记检测功能 以标记检测信号(DI)的输入时机对任意数据进行锁存的功能。

任意数据监视功能 将用户任意选择的数据以每轴最多4个数据的标准存储到缓冲存储器中，并进行监视的功能。

SSCNET通信的断开/重新连接功能 在系统电源为ON的状态下，更换SSCNET系统中的伺服放大器或SSCNET电缆时，暂时断开/重新连接SSCNET

通信的功能。

热线强制停止功能 MR-JE-B中发生了伺服报警的情况下,使其它轴安全地减速停止的功能。
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3.4 主功能与辅助功能的组合
在使用简单运动模块的定位控制中，根据需要对主功能与辅助功能进行组合控制。下表为主功能与辅助功能的组合一览。

主功能与运行模式的组合

: 可进行组合

: 组合受限

: 不可组合

*1 运行模式是“定位数据”的设置项目之一。

主功能 与运行模式*1的组合

原点复位控制 机械原点复位控制 

高速原点复位控制 

主要的定位控制 位置控制 1轴直线控制 

2轴、3轴、4轴直线插补控制 

1轴定长进给控制 (不可设置连续轨迹控制)

2轴、3轴、4轴定长进给控制(插补) (不可设置连续轨迹控制)

2轴圆弧插补控制 

速度控制(1～4轴) (仅可设置单独定位控制)

速度·位置切换控制 (不可设置连续轨迹控制)

位置·速度切换控制 (仅可设置单独定位控制)

其它控制 当前值更改 (不可设置连续轨迹控制)

NOP指令 

JUMP指令 

LOOP～LEND

手动控制 JOG运行、微动运行 

手动脉冲器运行 

扩展控制 速度·转矩控制 
3  功能一览
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主功能与辅助功能的组合

: 可进行组合

: 组合受限

: 不可组合

*1 进行基准点信号检出式机械原点复位时，无法使用原点复位重试功能。

*2 近旁通过功能是标配功能。本功能仅在设定位置控制的连续轨迹控制时有效。

: 必须组合使用

: 可进行组合

: 不可组合

主功能 机械原点复位固有功能 校正控制功能

原点复位重试功能 原点移位功能 间隙补偿功能 电子齿轮功能 近旁通过功能

原点复位

控制

机械原点复位控制 *1    *2

高速原点复位控制    

主要的定

位控制

位置控制 1轴直线控制    

2轴、3轴、4轴直线插补控制    

1轴定长进给控制    

2轴、3轴、4轴定长进给控制(插补)    

2轴圆弧插补控制    

速度控制(1～4轴)    

速度·位置切换控制    

位置·速度切换控制

其它控制 当前值更改    

NOP指令

JUMP指令    

LOOP～LEND

手动控制 JOG运行、微动运行     

手动脉冲器运行     

扩展控制 速度·转矩控制     

主功能 控制限制功能

速度限制功能 转矩限制功能 软件 行程限位

功能

硬件 行程限位

功能

紧急停止功能

原点复位

控制

机械原点复位控制     

高速原点复位控制     

主要的定

位控制

位置控制 1轴直线控制     

2轴、3轴、4轴直线插补控制     

1轴定长进给控制     

2轴、3轴、4轴定长进给控制(插补)     

2轴圆弧插补控制     

速度控制(1～4轴)     

速度·位置切换控制     

位置·速度切换控制

其它控制 当前值更改     

NOP指令  

JUMP指令     

LOOP～LEND

手动控制 JOG运行、微动运行     

手动脉冲器运行     

扩展控制 速度·转矩控制     
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: 可进行组合

: 组合受限

: 不可组合

*1 在蠕动速度中是无效的。

*2 在执行连续轨迹控制过程中是无效的。

*3 不可与微动运行组合。(微动运行不进行加减速处理。)

: 可进行组合

: 组合受限

: 不可组合

*1 应通过使用了定位数据的当前值更改进行。不能通过定位启动No.9003进行启动。

主功能 控制内容更改功能

调速功能 超驰功能 加减速时间更改功能 转矩更改功能 目标位置更改功能

原点复位

控制

机械原点复位控制 *1 *1 *1  

高速原点复位控制     

主要的定

位控制

位置控制 1轴直线控制     *2

2轴、3轴、4轴直线插补控制     

1轴定长进给控制     

2轴、3轴、4轴定长进给控制(插补)     

2轴圆弧插补控制     

速度控制(1～4轴)     

速度·位置切换控制     

位置·速度切换控制

其它控制 当前值更改     

NOP指令

JUMP指令     

LOOP～LEND

手动控制 JOG运行、微动运行 *3 *3 *3  

手动脉冲器运行     

扩展控制 速度·转矩控制     

主功能 定位启动的相关功能 定位停止的相关功能 其它功能

预读启动功能 步进功能 减速停止时的停止

指令处理功能

跳过功能 M代码输出功能

原点复位

控制

机械原点复位控制     

高速原点复位控制     

主要的定

位控制

位置控制 1轴直线控制     

2轴、3轴、4轴直线插补控制     

1轴定长进给控制     

2轴、3轴、4轴定长进给控制(插补)     

2轴圆弧插补控制     

速度控制(1～4轴)     

速度·位置切换控制     

位置·速度切换控制 

其它控制 当前值更改     *1

NOP指令   

JUMP指令     

LOOP～LEND

手动控制 JOG运行、微动运行     

手动脉冲器运行     

扩展控制 速度·转矩控制     
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: 可进行组合

: 组合受限

: 不可组合

*1 仅对于基准轴有效。

*2 仅在位置控制时开始了减速的情况下有效。

*3 可通过定位启动No.9003进行启动，但无法通过定位数据(No.1～600)进行启动。

*4 不可与微动运行组合。(微动运行不进行加减速处理。)

*5 只对“[Md.22]进给速度”、“[Md.28]轴进给速度”有效。

*6 关于速度·转矩控制中的加减速处理，请参阅以下手册。

MELSEC iQ-F FX5 简单运动模块用户手册(应用篇)

主功能 其它功能

示教功能 指令定位功能 加减速处理

功能

减速开始

标志功能

degree轴速

度10倍指定

功能

原点复位未

完时的动作

指定功能

原点复位

控制

机械原点复位控制      

高速原点复位控制      

主要的定

位控制

位置控制 1轴直线控制      

2轴、3轴、4轴直线插补控制    *1  

1轴定长进给控制      

2轴、3轴、4轴定长进给控制(插补)    *1  

2轴圆弧插补控制      

速度控制(1～4轴)      

速度·位置切换控制    *2  

位置·速度切换控制

其它控制 当前值更改      *3

NOP指令 

JUMP指令      

LOOP～LEND

手动控制 JOG运行、微动运行   *4   

手动脉冲器运行     *5 

扩展控制 速度·转矩控制   *6   
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4 运行前的设置及步骤

本章将对运行前的步骤进行说明。

1. 模块的安装

将简单运动模块安装到CPU模块上。详细内容请参阅下列手册。

MELSEC iQ-F FX5U用户手册(硬件篇)

MELSEC iQ-F FX5UC用户手册(硬件篇)

2. 配线

对简单运动模块与外部设备进行连线。

3. 添加模块

使用工程工具将40SSC-S添加到工程的模块配置图上。

4. 模块设置

使用工程工具进行模块设置。详细内容请参阅下列手册。

GX Works3操作手册

5. 自动刷新设置

使用工程工具进行刷新设置。详细内容请参阅下列手册。

GX Works3操作手册

6. 检查连接情况

确认简单运动模块与外部设备的连接。

7. 编程

创建程序。详细内容请参阅下列手册。

MELSEC iQ-F FX5 简单运动模块用户手册(应用篇)

8. 试运行

检查设计的定位运行是否正确执行。
4  运行前的设置及步骤
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5 配线

5.1 配线注意事项
对简单运动模块进行接线时需注意以下事项。操作时请注意以下事项。

配线警告事项

配线注意事项

警告
• 在安装、接线之前，必须断开系统使用的所有外部电源。如果未全部断开，可能导致触电或产品损坏。

注意
• 接线至模块时，应在确认端子排列后正确执行作业。

• 对于外部输入信号用连接器，应使用生产厂商指定的工具进行压装、压接或正确焊接。如果连接不良，可能导致短路、火灾或误动作。

• 注意避免切屑或配线头等异物进入模块。否则可能导致火灾、故障或误动作。

• 为防止接线时配线头等异物进入模块，在模块上部贴有防止异物进入的标签。接线时请勿取下该标签。在系统运行之前，必须撕下该标签以利散热。

• SSCNET电缆应可靠安装到模块下方的SSCNET电缆连接用连接器中。

• 拔下模块上连接的电缆时，请勿用手拉拽线缆部分。请用手握住模块上连接的连接器，并拔下。如果在与模块相连的状态下拉拽电缆，则有可能造成误动

作。或导致模块及电缆损坏。

• 请勿将外部输入输出信号电缆、通信电缆与主电路线、动力线、可编程控制器以外的负载线等捆扎在一起，或靠得过近。请留出100 mm以上的距离。否则可

能会因干扰、浪涌、感应等原因而导致误动作。

• 请将简单运动模块上连接的电缆放入线管中或进行固定处理。否则，可能会因电缆的晃动或移动、不经意的拉拽等而导致简单运动模块、伺服放大器或电缆

损坏、或因电缆接触不良而引发误动作。

• 简单运动模块上连接的电缆与动力线间隔过近(不足100 mm)的情况下，为了避免干扰，请使用屏蔽电缆。屏蔽电缆的屏蔽层应在简单运动模块侧与控制盘可

靠接地。

• 如果将SSCNET电缆强行从简单运动模块上卸下，会使简单运动模块及SSCNET电缆损坏。

• 如果拔下SSCNET电缆后，未在SSCNET连接器上安装盖帽，则可能因附着异物或灰尘，而导致性能劣化、误动作。

• 在简单运动模块或伺服放大器的控制电源处于接通状态时，请勿拔下SSCNET电缆。请勿直视SSCNET连接器及SSCNET电缆前端发出的光。如果光线入眼，

会使眼睛产生不适感。(SSCNET的光源符合JISC6802、IEC60825-1规定的等级1。)

• 如果使SSCNET电缆遭受较大冲击、侧压、牵拉、急弯、扭曲等外力，可能导致内部变形、折断而无法进行光传输。此外，在使用较短的SSCNET电缆时，

容易发生扭曲。需充分注意。

• 请在各伺服放大器的技术资料集中记载的使用温度范围内使用SSCNET电缆。尤其MR-J3BUS_M、MR-J3BUS_M-A的光缆，采用了合成树脂材质，如果受到明火

或高温烘烤会熔化。因此，请勿使其接触伺服放大器的散热器、再生选件、伺服电机等产生高温的部分。

• 对SSCNET电缆进行布线时，需确保大于SSCNET电缆的最小弯曲半径。

• 为了避免SSCNET连接器承受SSCNET电缆的自重，应将其装入线管中或用绑扎带固定靠近简单运动模块的电缆部分。绑扎电缆时，导线部分应平缓松弛，

使弯角大于最小弯曲半径，避免扭曲。 绑扎电缆部分时，应使用不含传导性增塑剂的海绵、橡胶等缓冲材料进行可靠固定，避免其移动。使用绑扎用胶带

时，建议使用阻燃醋酸布胶带570F(寺冈制作所)。
5  配线
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配线注意事项

 • 简单运动模块上连接的电缆与发生浪涌或电磁感应的动力线应分别使用单独的电缆。

 • 简单运动模块上连接的电缆应放入导管中或通过电缆夹进行固定处理。如果电缆不放置在电缆导道中，或不通过电缆夹进行

固定处理，由于电缆的晃动或移动、不注意的牵拉可能引起模块或电缆破损、电缆接触不良而导致误动作。

 • 使用导管的情况下，简单运动模块上连接的电缆与动力线应分别使用单独的导管或进行金属配管。进行金属配管时，应将管

道可靠接地。

 • 应使用双绞屏蔽电缆(电线尺寸0.3 mm2以上)。屏蔽电缆的屏蔽层应在简单运动模块侧与控制盘可靠接地。

 • 外部输入信号部、紧急停止输入部与手动脉冲器/INC同步编码器输入部，请分别使用不同的屏蔽电缆。否则由于噪声、浪

涌、电磁感应的影响可能导致误动作。

 • 在噪声多的环境中发生误动作时，采取以下对策有时可以降低噪声带来的影响。请在与外部输入信号部、紧急停止输入部和

手动脉冲器/INC同步编码器输入部连接的电缆的简单运动模块侧安装铁氧体磁芯(TDK公司生产 相当于ZCAT3035-1330)。

 • 关于配线，请参阅下列手册及各伺服放大器的技术资料集。

MELSEC iQ-F FX5U用户手册(硬件篇)

MELSEC iQ-F FX5UC用户手册(硬件篇)

• 由于乙烯胶带含有传导性增塑剂。有可能影响光学特性，因此请勿使其接触MR-J3BUS_M、MR-J3BUS_M-A电缆。一般情况下，软聚氯乙烯(PVC)、聚乙烯(PE)、

聚四氟乙烯(氟树脂)中含有非传导性增塑剂，不会影响SSCNET电缆的光学特性。但是，部分含有传导性增塑剂(邻苯二甲酸)的电线外皮、绑扎带等有可能

影响MR-J3BUS_M、MR-J3BUS_M-A电缆(塑料材质)。而MR-J3BUS_M-B电缆(石英玻璃材质)不受增塑剂影响。

• 如果溶剂或油类附着在SSCNET电缆的导线部分，会降低光学特性以及机械特性。在这种环境下使用时，应对导线部分采取保护措施。

• 存放时，为避免SSCNET的连接器前端附着异物或灰尘，应在连接器上安装盖帽。

• 为了防止连接器内部的光学部件积灰，在连接SSCNET电缆的SSCNET连接器上安装有盖帽。因此，在安装SSCNET电缆之前请勿取下盖帽。此外，拔下

SSCNET电缆后，必须安装盖帽。

• 为了不污染安装SSCNET电缆时卸下的盖帽与SSCNET电缆的导线端面保护用的套管，应将其放入SSCNET电缆附带的带拉链的塑料袋中保管。

• 更换简单运动模块、伺服放大器时，必须在SSCNET连接器上安装盖帽。此外，由于故障等而委托修理简单运动模块、伺服放大器的情况下，必须在

SSCNET连接器上安装盖帽。在不安装盖帽的状态下运输电缆时，会损坏光学部件。此时，必须进行光学部件的更换修理。

注意

�

�

� �

� �

�

�
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■使用屏蔽电缆时的配线示例
以下所示为使用连接器(LD77MHIOCON)时的噪声对策用配线示例。

■屏蔽电缆的加工示例
FG线的连接和各屏蔽电缆的连接
5  配线
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■连接器(LD77MHIOCON)的组装
5  配线
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SSCNET电缆配线注意事项

SSCNET电缆使用光纤。如果给光缆施加大的冲击、侧压、牵拉、急弯、扭曲等的力，可能导致内部变形或折断，无法进行光

传导。

尤其MR-J3BUS_M、MR-J3BUS_M-A 的光缆，采用了合成树脂材质，如果受到明火或高温烘烤会熔化。因此，请勿使其接触伺服

放大器的散热器、再生选件、伺服电机等产生高温的部分。

请在各伺服放大器的技术资料集中记载的使用温度范围内使用光缆。

应仔细阅读本项中的记载事项，使用时充分注意。

■最小弯曲半径
必须在最小半径以上进行安装。不要挤压在设备的边角等处。安装SSCNET电缆时，应充分考虑简单运动模块、伺服放大器尺

寸、配置，选择适当的长度，配线时请勿在最小半径以下。应充分考虑关闭控制盘门时，SSCNET电缆不会被门挤压，电缆的

弯曲部分在最小弯曲半径以上。

■张力
如果对SSCNET电缆施加张力，固定SSCNET电缆的部分或SSCNET连接器的接线位置由于外力集中会增加传送损失，最坏的

情况下可能引起SSCNET电缆断线或SSCNET连接器破损。在配线时，请勿施加不合理的张力。(关于SSCNET电缆的最大张

力，请参阅各伺服放大器的技术资料集。)

■侧压
如果向SSCNET电缆施加侧压，电缆部本身会发生变形，使内部光缆受到应力而增加传送损失，最坏的情况下会导致断线。由

于绑扎时也会出现同样的状态，所以在固定SSCNET电缆时，请勿用尼龙扎带(绑带)等物紧紧绑住SSCNET电缆。

应防止电缆被脚踩踏或被控制盘门夹住。

■扭曲
如果扭曲SSCNET电缆，与向局部施加侧压或弯曲一样，会变为施加应力状态。因此，会增加传送损失，最坏的情况下会导致

断线。

■废弃
SSCNET电缆使用的光缆(导线)在焚烧时会产生腐蚀性的有害氟化氢气体及氯化氢气体。

废弃SSCNET电缆时，请委托具有可以处理氟化氢气体及氯化氢气体的焚烧设备的专业的工业废弃物处理站。

SSCNET电缆型号 最小弯曲半径[mm]

MR-J3BUS_M 25

MR-J3BUS_M-A 强化外皮电缆部: 50，导线部: 25

MR-J3BUS_M-B 强化外皮电缆部: 50，导线部: 30
5  配线
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■SSCNET电缆的配线处理
为了避免在简单运动模块的SSCNET连接器上增加SSCNET电缆的自重，应将其放置到线管中或在简单运动模块附近用绑扎带

固定电缆部分。配线时应留出下述距离。

 • 放入线管中时

 • 用绑扎带固定时

光缆部分应留出平缓松弛度使其保持在最小弯曲半径以上，避免使其扭曲。此外，绑扎电缆部分时，应通过使用不含有传导性

增塑剂的海绵、橡胶等缓冲材料进行固定。使用绑扎用胶带时，建议使用阻燃醋酸布胶带570F(寺冈制作所)。
5  配线
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接地端子的配线注意事项

请采用以下所示的接地。

 • 请尽可能采用专用接地。

接地施工采用D类接地。(接地电阻小于100 )

 • 无法采用专用接地的情况下，请采用下图的2)共用接地。

 • 接地点请尽可能靠近简单运动模块，以缩短接地线的距离。

电源配线

电源连接器的排列

电源配线

Ω Ω
5  配线
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5.2 外部输入信号用连接器

外部输入信号用连接器的信号排列
简单运动模块的外部输入信号用连接器的信号排列如下所示。

*1 通过“[Pr.89]手动脉冲器/INC同步编码器输入类型选择”可切换来自于手动脉冲器/INC同步编码器的输入类型。(仅1轴的设置值有效。

)

0: 差分输出型

1: 电压输出/集电极开路型(初始值)

*2 信号输入形态是通过“[Pr.24]手动脉冲器/INC同步编码器输入选择”进行设置。

*3 手动脉冲器/INC同步编码器为电压输出/集电极开路型的情况

A相/PULSE信号应连接HA，B相/SIGN信号应连接HB。

*4 手动脉冲器/INC同步编码器为差分输出型的情况

A相/PULSE正转信号应连接HAH，A相/PULSE反转信号应连接HAL。

B相/SIGN正转信号应连接HBH，B相/SIGN反转信号应连接HBL。

*5 空余的端子上请勿进行任何连接。

*6 请在“[Pr.95]外部指令信号选择”中设置要使用的外部指令信号[DI]。

*7 DI1～DI4的公共端是COM，且4点通用。

针排列

(从模块正面看的情况下)

引脚编号 信号名 引脚编号 信号名

1 无连接*5 14 无连接*5

2 SG 信号接地 15 SG 信号接地

3 HA*1*2*3 手动脉冲器/INC同步编码器

A相/PULSE

16 HB*1*2*3 手动脉冲器/INC同步编码器

B相/SIGN4 HAH*1*2*4 17 HBH*1*2*4

5 HAL*1*2*4 18 HBL*1*2*4

6 无连接*5 19 无连接*5

7 20

8 21

9 22

10 EMI 紧急停止输入信号 23 EMI.COM 紧急停止输入信号公共端

11 DI1*6 外部指令信号/切换信号 24 DI2*6 外部指令信号/切换信号

12 DI3*6 25 DI4*6

13 COM*7 公共端 26 COM*7 公共端
5  配线
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输入信号的内容一览

信号·名称 引脚编号 信号内容

差分输出型 手动脉冲器/INC同步编码器A相/

PULSE

HAH

(A+)

4 (1) A相/B相

• 输入手动脉冲器/INC同步编码器A相、B相的脉冲信号。

• A相的相位超前于B相时通过各相的上升沿、下降沿增加定位地址。

• B相的相位超前于A相时通过各相的上升沿、下降沿减少定位地址。

(2) PULSE/SIGN

在脉冲输入(PULSE)中输入用于对脉冲的増加、减少进行计数的脉冲信号。在方向符号

(SIGN)中输入用于正转/反转控制的信号。

1)“[Pr.151]手动脉冲器/INC同步编码器输入逻辑选择”为正逻辑的情况

• 方向符号为HIGH的情况下正转

• 方向符号为LOW的情况下反转

2)“[Pr.151]手动脉冲器/INC同步编码器输入逻辑选择”为负逻辑的情况

• 方向符号为LOW的情况下正转

• 方向符号为HIGH的情况下反转

HAL

(A-)

5

手动脉冲器/INC同步编码器B相/

SIGN

HBH

(B+)

17

HBL

(B-)

18

电压输出类

型/集电极

开路型

手动脉冲器/INC同步编码器A相/

PULSE

HA

(A)

3

手动脉冲器/INC同步编码器B相/

SIGN

HB

(B)

16
5  配线
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信号·名称 引脚编号 信号内容

外部指令信号/切换信号 (DI1) 11 • 输入速度·位置切换控制、位置·速度切换控制中的控制切换信号。

• 作为来自于外部的定位启动、速度更改请求、跳过请求、标记检测的输入信号使用。

对于在哪个功能中使用信号，在“[Pr.42]外部指令功能选择”中进行设置。请在

“[Pr.95]外部指令信号选择”中设置要使用的信号。

(DI2) 24

(DI3) 12

(DI4) 25

公共端(COM) 13

26

• 外部指令信号/切换信号的公共端。

紧急停止输入信号(EMI) 10 • 批量紧急停止伺服放大器的全部轴时，输入此信号。

EMI ON(开放): 紧急停止

EMI OFF(DC24 V输入): 解除紧急停止
紧急停止输入信号公共端(EMI.COM) 23

信号接地(SG) 2

15

使用电压输出类型/集电极开路型手动脉冲器/INC同步编码器时的信号接地。
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接口的内部电路
以下通过概略图介绍简单运动模块的轴1的外部设备连接用接口的内部电路。

与外部指令信号/切换信号的接口

*1 _ = 1～4

*2 无需区分DC24 V的+/-符号。

与紧急停止输入信号的接口

*1 无需区分DC24 V的+/-符号。

手动脉冲器/INC同步编码器输入

■与差分输出型手动脉冲器/INC同步编码器的接口

*1 使用差分输出型手动脉冲器/INC同步编码器时，将“[Pr.89]手动脉冲器/INC同步编码器输入类型选择”设为“0: 差分输出型”。 

出厂时的初始值为“1: 电压输出/集电极开路型”。

*2 信号输入形态是通过“[Pr.24]手动脉冲器/INC同步编码器输入选择”进行设置。

输入输出分类 信号名称 引脚编号 配线示例 内容

1 2 3 4

输入 外部指令信号/切换信号 DI_*1 11 24 12 25 外部指令信号/切换信号

COM 13

26

输入输出分类 信号名称 引脚编号 配线示例 内容

输入 紧急停止输入 EMI 10 紧急停止输入信号

EMI.COM 23

输入输出

分类

信号名称 引脚编号 配线示例

输入*1*2 手动脉冲器A相

/PULSE

HAH

(A+)

4

HAL

(A-)

5

手动脉冲器B相

/SIGN

HBH

(B+)

17

HBL

(B-)

18
5  配线
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■与电压输出类型/开路集电极的手动脉冲器/INC同步编码器的接口

*1 使用电压输出类型/集电极开路型手动脉冲器/INC同步编码器时，将“[Pr.89]手动脉冲器/INC同步编码器输入类型选择”设为“1: 电压

输出/集电极开路型”。

出厂时的初始值为“1: 电压输出/集电极开路型”。

*2 信号输入形态是通过“[Pr.24]手动脉冲器/INC同步编码器输入选择”进行设置。

手动脉冲器/INC同步编码器接线示例

请按如下方法对差分输出型及电压输出类型/集电极开路型手动脉冲器/INC同步编码器进行接线。

通过“[Pr.89]手动脉冲器/INC同步编码器输入类型选择”可切换40SSC-S侧的输入类型。

手动脉冲器/INC同步编码器电源请使用5 V外部电源(DC5 V  5%)。

电压输出类型/集电极开路型的情况下，请务必将手动脉冲器/INC同步编码器的0 V(-侧)与40SSC-S侧的SG连接。

选定外部电源时，应考虑到手动脉冲器/INC同步编码器的容量。

■差分输出型手动脉冲器/INC同步编码器的情况

输入输出

分类

信号名称 引脚编号 配线示例

输入*1*2 手动脉冲器A相

/PULSE

HA

(A)

3

手动脉冲器B相

/SIGN

HB

(B)

16

信号接地 SG 2

15
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■电压输出类型/集电极开路型手动脉冲器/INC同步编码器的情况下
5  配线
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6 运行示例

本章对简单运动模块的编程步骤及基本程序的有关内容进行说明。将本手册中介绍的程序示例应用于实际系统的情况下，应充

分验证对象系统中不存在控制方面的问题。

总体配置

在本程序示例中，记载下述内容的程序。

 • 机械原点复归的执行

 • 使用了轴1的1轴直线控制的执行

 • JOG运行的执行

定位控制的运行示例的总体配置如下所示。下述程序将变为仅使用了轴1的程序。

编程步骤

请通过下述步骤创建执行运动控制的程序。

1. 对简单运动模块设置的系统配置设定、参数设置进行初始设置。

53页 系统设置，53页 参数

2. 设置简单运动模块设置的定位数据。

53页 定位数据

3. 各控制的程序示例

系统配置

程序示例中所使用的系统配置如下所示。

No. 程序名 说明

1 可编程控制器就绪信号[Y0]ON程序 在开始定位控制之前，通过本程序将CPU模块正常的情况通知简单运动模块的程序。

2 全部轴伺服ON程序 伺服使能程序。

3 定位启动编号设置程序 通过定位启动程序对使启动的定位数据进行设置的程序。在运行示例中，将使用机械原点复归的启动

编号或轴1的定位数据No.1。

4 定位启动程序 是启动机械原点复归或定位数据的定位控制的程序。

5 JOG运行设置程序 是设置JOG运行速度的程序。

6 JOG运行执行程序 是开始JOG运行的程序。

(1) FX5U-32MR

(2) FX5-40SSC-S

(3) FX5-16EX/ES

(4) FX5-16EX/ES
6  运行示例
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初始设置内容

通过工程工具，设置系统、参数及定位数据。

■系统设置
系统设置如下。

■参数
参数的设置内容如下所示。请勿更改未记载的轴及设置项目的初始值。

■定位数据
定位数据的设置内容如下所示。请勿更改未记载的轴及设置项目的初始值。

设置项目 设置值(轴1)

通用参数 [Pr.82]紧急停止有效/无效设置 1: 无效

基本参数1 [Pr.1]单位设置 0: mm

[Pr.2]每个旋转的脉冲数 4194304 pulse

[Pr.3]每个旋转的移动量 250000.0 m

详细参数1 [Pr.22]输入信号逻辑选择: 下限限位 1: 正逻辑

[Pr.22]输入信号逻辑选择: 上限限位 1: 正逻辑

[Pr.116]FLS信号选择: 输入类型 2: 缓冲存储器

[Pr.117]RLS信号选择: 输入类型 2: 缓冲存储器

[Pr.118]DOG信号选择: 输入类型 2: 缓冲存储器

原点复位基本参数 [Pr.46]原点复位速度 50.00 mm/min

[Pr.47]蠕动速度 15.00 mm/min

[Pr.48]原点复位重试 1: 进行限位开关的原点复归重试

设置项目(轴1定位数据) 设置值(定位数据No.1) 设置值(定位数据No.2) 设置值(定位数据No.3)

运行模式 0: 结束

控制方式 01h: ABS直线1 1轴的直线控制(ABS) 06h: 正转 速·位 速度·位置切换控

制(正转)

08h: 正转 位·速 位置·速度切换控

制(正转)

插补对象轴 

加速时间No. 0: 1000

减速时间No. 0: 1000

定位地址 -10000.0 m 2500.0 m 2000.0 m

圆弧地址 

指令速度 20.00 mm/min 180.00 mm/min 180.00 mm/min

停留时间 300 ms 0 ms 300 ms

M代码 9843 0 0
6  运行示例
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54
所使用的软元件一览

本程序中所使用的软元件如下所示。

请根据所使用的系统，更改模块访问软元件、外部输入、内部继电器、数据寄存器、定时器。

■简单运动模块的缓冲存储器地址、外部输入、内部继电器

软元件名称 软元件 用途 软元件ON时的内容

轴1 轴2 轴3 轴4

简单运动模块的缓冲存

储器地址

U1\G31500.0 准备完毕信号 准备完毕

U1\G31500.1 同步标志 可以访问缓冲存储器

U1\G2417.C  M代码ON信号 M代码输出中

U1\G2417.D 出错检测信号 出错检测

U1\G31501.0 BUSY信号 BUSY(运行中)

U1\G2417.E 启动完毕信号 启动完毕

U1\G5950 可编程控制器就绪信号 CPU模块准备完毕

U1\G5951 全部轴伺服ON信号 全部轴伺服ON信号

U1\G30101  正转JOG启动信号 正转JOG启动中

U1\G30102 逆转JOG启动信号 逆转JOG启动中

U1\G30104 定位启动信号 启动请求中

外部输入(指令) X3  机械原点复位指令 机械原点复位指令

X4 高速原点复位指令 高速原点复位指令

X5 定位启动指令 定位启动指令

X6 速度·位置切换运行指令 速度·位置切换运行指令

X7 速度·位置切换允许指令 速度·位置切换允许指令

X10 速度·位置切换禁止指令 速度·位置切换禁止指令

X11 移动量更改指令 移动量更改指令中

X12 高级定位控制启动指令 高级定位控制启动指令

X15 JOG运行速度设置指令 JOG运行速度设置指令

X16 正转JOG/微动指令 正转JOG/微动运行指令中

X17 逆转JOG/微动指令 逆转JOG/微动运行指令中

X40 位置·速度切换运行指令 位置·速度切换运行指令

X41 位置·速度切换允许指令 位置·速度切换允许指令

X42 位置·速度切换禁止指令 位置·速度切换禁止指令

X43 速度更改指令 速度更改指令

X53 可编程控制器就绪信号ON 可编程控制器就绪信号ON

X55 单位(degree)的情况下 单位(degree)的情况下

X56 定位启动信号指令 定位启动指令

X57 全部轴伺服ON指令 全部轴伺服ON指令

内部继电器 M3  高速原点复位指令 高速原点复位请求中

M4 高速原点复位指令存储 高速原点复位指令保持

M5 定位启动指令脉冲 有定位启动指令

M6 定位启动指令存储 定位启动指令保持

M7 JOG微动运行中标志 JOG微动运行中标志

M9 手动脉冲器运行中标志 手动脉冲器运行中标志

M25 参数初始化指令存储 参数初始化指令保持

M27 闪存写入指令 闪存写入指令

M50  参数设置完成软元件 参数设置完成
6  运行示例
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■数据寄存器、定时器

程序示例

■可编程控制器就绪信号ON程序

■全部轴伺服ON程序

软元件名称 软元件 用途 存储内容

轴1 轴2 轴3 轴4

数据寄存器 D0  原点复位请求标志 [Md.31]状态: b3

D1 速度(低位16位) [Cd.25]位置·速度切换控制速度更

改寄存器

D3 移动量(低位16位) [Cd.23]速度·位置切换控制移动量

更改寄存器

D5 微动移动量 [Cd.16]微动移动量

D6 JOG运行速度(低位16位) [Cd.17]JOG速度

D32 启动编号 

代码 U1\G2417 状态 [Md.31]状态

U1\G4300 定位启动编号 [Cd.3]定位启动编号

U1\G4301 定位启动点编号 [Cd.4]定位启动点编号

U1\G4326 速度·位置切换控制移动量 [Cd.23]速度·位置切换控制移动量

更改寄存器

U1\G4328 速度·位置切换允许标志 [Cd.24]速度·位置切换允许标志

U1\G4330 位置·速度切换控制速度更改 [Cd.25]位置·速度切换控制速度更

改寄存器

U1\G4332 位置·速度切换允许标志 [Cd.26]位置·速度切换允许标志
6  运行示例
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■定位启动编号设置程序
6  运行示例
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6  运行示例

  57



58
■定位启动程序

■JOG运行设置程序
6  运行示例
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■JOG运行执行程序
6  运行示例
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附录
附1 构成设备一览
采用简单运动模块的定位系统由如下设备构成。

建议产品

连接电缆

简单运动模块与伺服放大器之间的连接电缆。详细内容请参阅各伺服放大器的技术资料集。

[SSCNET电缆]

_表示电缆长度。

(015: 0.15 m，03: 0.3 m，05: 0.5 m，1: 1 m，3: 3 m，5: 5 m，10: 10 m，20: 20 m，30: 30 m，40: 40 m，50: 50 m)

连接用连接器

外部输入配线用连接器。

[外部输入配线用连接器]

*1 建议使用AWG24 (0.2 mm2)。

No. 产品名称 型号 备注

1 简单运动模块 FX5-40SSC-S 

2 伺服放大器  

3 手动脉冲器(手动脉冲发生器)  推荐: MR-HDP01(三菱电机株式会社生产)

已完成动作确认: 

UFO-M2-0025-2Z1-B00E(NEMICON株式会社生产)

4 SSCNET电缆  简单运动模块与伺服放大器、伺服放大器之间的连接电缆。(60页 建议产品)

5 外部输入信号电缆  连接简单运动模块与外部设备的电缆。

(参照连接设备手册及下列内容制作。

46页 外部输入信号用连接器的信号排列)

型号 电缆长度[m] 内容

MR-J3BUS_M

(盘内用标准导线)

MR-J3BUS015M 0.15 • 简单运动模块  MR-J4(W)-B/MR-JE-B/MR-J3(W)-B连接用

• MR-J4(W)-B/MR-JE-B/MR-J3(W)-B  MR-J4(W)-B/MR-JE-B/MR-J3(W)-B连接用
MR-J3BUS03M 0.3

MR-J3BUS05M 0.5

MR-J3BUS1M 1

MR-J3BUS3M 3

MR-J3BUS_M-A

(盘外用标准电缆)

MR-J3BUS5M-A 5

MR-J3BUS10M-A 10

MR-J3BUS20M-A 20

MR-J3BUS_M-B

(长距离电缆)

MR-J3BUS30M-B 30

MR-J3BUS40M-B 40

MR-J3BUS50M-B 50

产品名称 规格

适用连接器 LD77MHIOCON

适用电线尺寸 AWG30～24 (0.05～0.2 mm2)*1
附录
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附

推荐的手动脉冲发生器规格

*1 使用另置电源的情况下，应使用电源电压为DC5 V0.25 V的稳定电源。

已完成动作确认的手动脉冲发生器

*1 网站: http://www.nemicon.co.jp/nemicon/

手动脉冲发生器外形尺寸图

MR-HDP01(三菱电机株式会社生产)

[单位: mm]

项目 规格

型号 MR-HDP01

使用环境温度 -10～60

脉冲分辨率 25 pulse/rev(通过4倍频100 pulse/rev)

输出方式 电压输出、输出电流 最大20 mA

电源电压 DC4.5～13.2 V

消耗电流 60 mA

输出等级 “H”等级: 电源电压*1-1 V以上(无负荷时)

“L”等级: 0.5 V以下(最多引入时)

寿命 100万转以上(在200 r/min下)

允许轴荷重 径向荷重: 最大19.6 N

推力荷重: 最大9.8 N

重量 0.4 kg

最大旋转数 瞬时最大600 r/min，普通200 r/min

脉冲信号形态 A相、B相90相位差2信号

启动摩擦转矩 0.06 Nm(20下)

厂商 型号

NEMICON株式会社*1 UFO-M2-0025-2Z1-B00E

φφ

×

φ
±

φ
±

±

φ ± φ

φ
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62
串行ABS同步编码器规格

*1 使用O形环的情况下，应由用户另行配备OR-S75。

联系方式: (有)增渊商会　TEL(0568)75-1233

*2 超出电源OFF时的允许旋转数时，将发生位置偏差。

伺服放大器的串行ABS同步编码器输入部(CN2L)规格

项目 规格

型号 Q171ENC-W8*1

使用环境温度 -5～55

分辨率 4194304 pulse/rev

传送方式 串行通信(连接对象: MR-J4-_B-RJ)

増加方向 CCW(从轴端看)

保护结构 防尘·防水(IP67: 轴贯通部除外)

电源ON时的允许旋转数 3600 r/min

电源OFF时的允许旋转数*2 500 r/min

允许轴荷重 径向荷重: 最大19.6 N，推力荷重: 最大9.8 N

输入轴前端振动 0.02 mm以下(距离前端15 mm处)

启动摩擦转矩 0.04 N·m(20下)

推荐耦合 波纹管耦合

允许角加速度 40000 rad/s2

抗振性 5 G(50～200 Hz)

抗冲击性 50 G(11 ms以下)

消耗电流[A] 0.2

重量[kg] 0.6

连接电缆[m] Q170ENCCBL_M-A(_内为电缆长度 2，5，10，20，30，50)

发送接收方式 差分驱动器/接收器

传送距离 最大50 m

项目 规格

适用编码器 Q171ENC-W8

适用信号形态 差分输出型(相当于SN75C1168)

传送方式 串行通信

同步方式 异步式

通信速度 2.5 Mbps

位置检测方式 绝对(ABS)方式

分辨率 4194304 pulse/rev(22位)

可用个数 1个/1模块(MR-J4-_B-RJ)

外部连接方式 20针连接器

外部配线适用连接器 MR-J3CN2(另售)

适用电缆 J14B103715-00 12pair

连接电缆 Q170ENCCBL_M-A(_为电缆长度 2，5，10，20，30，50 m)

电缆长度 最长50 m

绝对位置的备份 利用电池(MR-BAT6V1SET)

电池寿命(实际使用值) 10000小时(使用MR-BAT6V1SET，装置处于未通电状态且环境温度为25的情况下)
附录
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附

串行ABS同步编码器电缆

串行ABS同步编码器电缆一般应使用三菱电机的产品。 此时，在对线缆长度没有要求的情况下，应由用户制作。

■选定
串行ABS同步编码器中使用的编码器电缆如下表所示。配备了用于制作的连接器套装MR-J3CN2。

串行ABS同步编码器电缆中，应使用以下或同等产品的双绞屏蔽线。

*1 d如下所示。

*2 供应商: 株式会社 润工社

*3 是标准外径。比最大外径约大10%。

电缆型号 电缆长度[m] 电线型号

Q170ENCCBL_M-A 2，5，10，20，30，50 J14B103715-00 12pair(BLACK)

连接器套装名 内容

MR-J3CN2 伺服放大器连接器

电线型号 芯线尺寸

[mm2]

芯线根数 1根芯线的特性 产品外径
*3[mm]构成[根数/mm] 导体电阻[/km] 绝缘外皮外径

d[mm]*1

J14B103715-00 12pair(BLACK)*2 0.2 24根(12对) 40/0.08 105以下 0.88 9.0

注意
• 制作编码器电缆的情况下，应避免连接错误。否则可能导致失控、事故。
附录
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■Q170ENCCBL_M-A
 • 型号说明

 • 接线图

制作时，应使用上述的推荐电线及编码器电缆制作用连接器套装MR-J3CN2，按如下所示的接线图进行制作。最长可制作50 m。
附录
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附

串行ABS同步编码器外形尺寸图

■串行ABS同步编码器(Q171ENC-W8)
[单位: mm]

φ

°

φ

φ
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附2 与外部设备的连接

连接用连接器
安装到简单运动模块的外部输入连接用连接器上，用于与外部设备的配线。 连接器有以下3种类型。

连接器型号

*1 并非选购产品，因此应由用户自备。

连接器规格

*1 外部输入信号用连接器未随产品配备，因此应由用户自备。

专用工具

 • 压接型用手动束线工具(住友3M株式会社生产)

 • 咨询网站

住友3M株式会社: http://solutions.3m.com.cn/wps/portal/3M/zh_CN/WW2/Country

种类 型号

连接器 连接器盒

焊接型(LD77MHIOCON) 一键锁定式 10126-3000PE 10326-52F0-008

焊接型*1 螺栓紧固式 10126-3000PE 10326-52A0-008

压接型*1 一键锁定式 10126-6000EL 10326-3210-000

产品名称 规格

适用连接器 焊接型(一键锁定/螺栓紧固式) 压接型(一键锁定式)

适用电线尺寸 AWG30～AWG24 (0.05～0.2 mm2) AWG28(绞线、0.08 mm2)

型号

10960(压接机主体)

10962(固定模块)

10963(固定块)

10964-1(电缆夹(小)14～50极用)
附录
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附

外部输入信号电缆
三菱电机的选购产品中没有外部输入信号电缆。应由用户制作。

接线图

请按如下所示的连接图制作。

■差分输出型
电缆长度应为30 [m]以内。

*1 进行屏蔽处理时，请在使用终端侧接地。同时请连接至连接器侧的外壳。
附录
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■电压输出类型/集电极开路型
电缆长度应为10 [m]以内。

*1 进行屏蔽处理时，请在使用终端侧接地。同时请连接至连接器侧的外壳。
附录
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■电线规格
外部输入配线用连接器上连接的电缆，应使用以下双绞屏蔽线或同类产品。

*1 d如下所示。

*2 供应商: 东亚电气工业

*3 是标准外径。比最大外径约大10%。

电线型号 芯线尺寸 芯线根数 1根芯线的特性 产品外径

[mm]*3构成[根数/mm] 导体电阻[/km] 绝缘外皮外径

d[mm]*1

20276FACBL 7/0.18 mm  4P*2 AWG25 (0.16 mm2) 8根(4对) 7/0.18TA 115 1.0 6.8

20276FACBL 7/0.18 mm  5P*2 AWG25 (0.16 mm2) 10根(5对) 7/0.18TA 115 1.0 7.3

注意
• 制作电缆的情况下，应避免连接错误。否则可能导致失控、事故。
附录
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附3 串行No.的确认方法
简单运动模块的串行No.可通过以下所示的方法进行确认。

通过额定铭牌确认

额定铭牌位于简单运动模块的侧面。
附录
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附4 外形尺寸图
[单位: mm]

φ
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