
Q

(Q173CPU(N)/Q172CPU(N))

Q173CPU(N)

Q172CPU(N)

~ 

IB(NA)-0300043CHN(0412)

MEAS-Qmotion-P-REAL(0412)



                                            

C P U PLC

 



1. 



3. 

4. 

(1) 



(2) 



(3) 



条件 
环境 

运动控制器/伺服放大器 伺服电机 

环境温度 根据各使用说明书 0°C 到+40°C (不结冰) 

环境湿度 根据各使用说明书 
80% RH 以下 

(不结露) 

存储温度 根据各使用说明书 -20°C到+65°C 

周围环境 
室内（不受阳光直晒） 

无腐蚀性气体、可燃气体、油滴、或灰尘 

海拔高度 海拔1000m以下 

振动 根据各个使用说明书 
 



(5) 

(4) 

 
伺服放大器 

VIN 
(24VDC) 

控制输出信号 
 



(6) 

CE EMC 

( IB(NA)-67339) EMC 

条件 
项目 

Q61P-A1 Q61P-A2 Q63P Q64P 

+10% +10% +30% +10% 
100 到 120VAC 

-15% 
200 到240VAC 

-15% 
24VDC 

-35% 
100 到 120VAC 

-15% / 

+10% 
   200 到 240VAC -15% 输入功率 

(85 到 132VAC) (170 到 264VAC) (15.6 到 31.2VDC) (85 到 132VAC/ 
170 到 264VAC) 

输入频率 50/60Hz ±5% 

允许瞬间掉电时间 20ms 以下 
 

(7) 

 

电磁 
制动 

 

24VDC 

  

伺服 ON 信号 OFF,报警，电磁, 
电磁制动信号闭合。 

紧急停止信号断开 
信号来关闭 
(EMG). 

RA1 E M G
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(9) 

(10) 
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手册名称 手册编号 

Q173CPU(N)/Q172CPU(N) 运动控制器用户手册 

该手册说明 运动CPU 模块的规格， Q172LX 伺服外部信号接口模块， Q172EX 串行绝对同步

编码器接口模块， Q173PX 手动脉冲发生器接口模块， 示教单元，电源模块，伺服放大器 

SSCNET 电缆和同步编码器电缆。 

 (可选) 

IB-0300040CHN
（中文） 

Q173CPU(N)/Q172CPU(N) 运动控制器 (SV13/SV22) 编程手册  
(运动SFC) 

该手册说明多 CPU 系统配置，性能规格，功能，编程，调试和错误代码。  
 (可选) 

IB-0300042CHN
（中文） 

运
动

C
P

U
的
硬
件
和
软
件

 

Q173CPU(N)/Q172CPU(N) 运动控制器 (SV22) 编程手册  

(虚模式)  

该手册 说明通过虚拟主轴，机械模块创建机械系统程序来执行同步控制的专用指令。 

该手册说明伺服参数，定位指令，软元件列表和错误列表。 

 (可选) 

IB-0300044CHN
（中文） 

 



手册名称 手册编号 

QCPU (Q 模式) 基本模块用户手册 
（硬件设计，维护和保养） 

该手册说明 CPU 模块的规格，电源模块，基本模块，扩展电缆，存储卡等。 

                                                                                                                               (可选) 

SH(NA)-080333C
（中文） 

QCPU (Q 模式)基本模块用户手册  
（功能解说，程序基础） 

该手册说明用QCPU（Q模式）创建程序所需的功能，编程方法和软元件。 

 (可选) 

SH(NA)-080331C
（中文） 

QCPU (Q 模式) 高性能模块用户手册  
（硬件设计，维护和保养） 

该手册说明 CPU模块的规格，电源模块，基本模块，扩展电缆，存储卡等。 (可选) 

SH-080037 
（中文） 

QCPU (Q 模式)高性能模块用户手册  
（功能解说，程序基础） 

该手册说明用QCPU（Q模式）创建程序所需的功能，编程方法和软元件。 

 (可选) 

SH(NA)-080232C
（中文） 

QCPU (Q 模式)/QnACPU 编程手册 (公共指令篇) 

该手册说明如何使用顺序指令，基本指令，应用指令和微机程序。  

 (可选) 

SH(NA)-
080450CHN 
（中文） 

QCPU (Q 模式)/QnACPU 编程手册 (PID 控制指令) 

该手册说明用于PID控制的专用指令。 

 (可选) 

SH-080040 
（英文） 

QCPU (Q 模式)/QnACPU 编程手册 (SFC) 

该手册说明MELSAP3的系统配置，性能参数，功能，编程，调试，错误代码等。 

 (可选) 

SH(NA)-080283C
（中文） 

P
LC

 C
P

U
的

硬
件

和
软

件
 

I/O 模块用户手册 

该手册说明 I/O 模块的规格，连接器，连接器/端子排转换模块等。 

 (可选) 

SH(NA)-080329C
（中文） 
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1.1 

SV13/22 

SV13/22 

应用 CPU 定位控制轴数 

Q173CPU(N)(32 轴) 32 轴 

Q172CPU(N)(8 轴) 8 轴 
 

通用术语/缩略语 说明 

Q173CPU(N)/Q172CPU(N)，  

运动 CPU 或 运动 CPU 模块 

Q173CPUN/Q172CPUN/Q173CPUN-T/Q172CPUN-T/ 

Q173CPU/Q172CPU 运动 CPU 模块 

Q172LX/Q172EX/Q173PX 或  

运动模块 

Q172LX 伺服外部信号接口模块/ 

Q172EX(-S1) 串行绝对同步编码器接口模块/ 

Q173PX(-S1) 手动脉冲发生器接口模块 

MR-H-BN 伺服放大器型号 MR-H BN  

MR-J2 -B 伺服放大器型号 MR-J2S- B/MR-J2M-B/MR-J2- B/MR-J2-03B5 

AMP 或伺服放大器 
伺服放大器型号 MR-H BN/MR-J2S- B/MR-J2M-B/ 

MR-J2- B/MR-J2-03B5， 矢量变频器 FREQROL-V500 系列 

QCPU， PLC CPU 或 PLC CPU 模块 Qn(H)CPU 

多 CPU 系统或 运动系统 Q 系列 多 PLC 系统的通用名称  

CPUn 多 CPU 系统 n 号 CPU 模块的通用名称(n= 1 ~ 4)  

编程软件包 SW6RNC-GSV E 和 GX Developer 软件包 

编程软件 "SW RN- P" 

操作系统软件 "SW RN-SV Q " 

GSV 或 GSV□P 
SW6RNC-GSVPROE 的通用名称 

(集成启动支持软件包) 

SV13 传送装配用操作系统软件(运动 SFC) ： SW6RN-SV13Q  

SV22 自动机械用操作系统软件 (运动 SFC) ： SW6RN-SV22Q  

GX Developer 
SW6D5C-GPPW-E 的通用名称 

(GX Developer 功能软件包) 

手动脉冲发生器或 MR-HDP01 手动脉冲发生器的通用名称 (MR-HDP01) 

串行绝对同步编码器或 

MR-HENC 
串行绝对同步编码器的通用名称 (MR-HENC) 

SSCNET 
(注)

 运动控制器和伺服放大器之间的高速同步通讯网络 

冷却风扇 冷却风扇单元 (Q170FAN) 
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通用术语/缩略语 说明 

分线单元 分线单元(Q173DV) 

电池单元 电池单元(Q170BAT) 

A 0BD-PCF A10BD-PCF/A30BD-PCF SSC 接口板 

示教单元 

或 A31TU-D3K /A31TU-DNK  
A31TU-D3K /A31TU-DNK  示教单元 

智能功能模块 
MELSECNET/H 模块/以太网模块/ 

CC-Link 模块/串行通讯模块的通用名称 

矢量变频器 （FR-V500） 矢量变频器FREQROL-V500 系列的通用名称 

 ( ) SSCNET Servo System Controller NETwork

PLC CPU  PLC  I/O 

CPU

 Q173CPU(N)/Q172CPU(N)  (SV13/SV22)  ( SFC)
SV22 Q173CPU(N)/Q172CPU(N) 

 (SV22) ( )

!   注意 

● 在设计系统时要设计外部保护和安全电路，以确保运动控制器发生故障时的安全。 

● 印刷电路板上可能装有对静电影响敏感的电子元件。当用手直接接触印刷电路板时，必须将身体

或工作台接地。 

     不要用手直接接触设备的导电元件或电子零部件。 

● 参数设置应在本手册中说明的范围内进行。 

● 程序中使用的指令必须在本手册中约定的条件下使用。 

● 程序中使用的一些软元件有固定的用途: 必须在本手册中约定的条件下使用。 
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1.2 Q173CPU(N)/Q172CPU(N) A173UHCPU/A172SHCPUN

(1)   Q173CPU(N)/Q172CPU(N) 

 A173UHCPU/A172SHCPUN

项目 Q173CPU(N) Q172CPU(N) A173UHCPU A172SHCPUN 

控制轴数 32 轴 8 轴 32 轴 8 轴 

SV13 

0.88ms/1 ~ 8 轴 
1.77ms/9 ~ 16 轴 
3.55ms/17 ~ 32 轴 

(缺省) 
(能够通过参数设置) 

0.88ms/1~ 8 轴 
(缺省) 

(能够通过参数设置) 

3.55ms/1~ 20 轴 
7.11ms/21 ~ 32 轴 

3.55ms/1~ 8 轴 

运行周期 

SV22 

0.88ms/1~ 4 轴 
1.77ms/5 ~ 12 轴 
3.55ms/13 ~ 24 轴 
7.11ms/25 ~ 32 轴 

(缺省) 
(能够通过参数设置) 

0.88ms/1~ 4 轴 
1.77ms/5 ~ 8 轴 

(缺省) 
(能够通过参数设置) 

3.55ms/1~ 12 轴 
7.11ms/13 ~ 24 轴 
14.2ms/25 ~ 32 轴 

3.55 ms/1 ~ 8 轴 

程序容量 14k 步 13k 步 
定位点数 3200 点/轴(可以间接指定定位数据) 

编程工具 IBM PC/AT， A31TU-D 
PC9800 系列， IBM PC/AT， A30TU， 

A31TU 
外部设备接口 USB/RS-232/SSCNET RS-422/SSCNET 

原点回归功能 

近点 DOG 方式 (2 种)，计数方式(3种)，数据

设置方式 (2种)，DOG支架方式，  
停止器停止方式(2种)，  

限位开关混合方式  
(提供原点回归重试功能，  

提供原点移动功能) 

近点 DOG 方式，计数方式， 
数据设置方式 1 

手动脉冲发生器操作功能 可以连接 3 个模块 

同步编码器操作功能 
可以连接 
12 个模块 

可以连接  
8 个模块 

可以连接  
4 个模块 

可以连接 
1 个模块 

限位开关输出功能 输出点数 : 32点， 监视数据: 运动控制数据/字软元件 

SSCNET接口数量 
(包括SSCNET 到个人计算机的

接口 1通道) 
5CH (注-1) 2CH 4CH 2CH 

运动槽数 
最多 64 槽 

(Q系列最多7个扩展基板) 
8 槽 2 槽 

运
动
控
制

 

运动相关模块安装数量 
Q172LX : 4 个 
Q172EX : 6个 
Q173PX : 4个 (注-2) 

Q172LX : 1个 
Q172EX : 4个 
Q173PX : 3个 (注-2) 

A172SENC : 4个 A172SENC : 1个 

正常任务 在运动主周期执行 

固定周

期 

在固定周期执行 
(0.88ms， 1.77ms， 3.55ms， 7.11ms， 

14.2ms) 

在固定周期执行 
(1.77ms， 3.55ms， 7.11ms， 14.2ms) 

外部中

断  
中断模块(QI60) 16 点中的输入设置为ON时

执行。 
中断模块 (A1SI61) 16 点中的输入设置

为ON时执行。 

事件任务 
(执行可以

被屏蔽。) 
PLC 中
断 

有来自PLC CPU的中断时执行。  
当有来自PLC CPU一个中断点时执

行。 

执
行
说
明

 

执行的

任务 

NMI 任务 
中断模块(QI60)16 点中的输入设置为ON时执

行。 
中断模块 (A1SI61) 16 点中的输入设置

为ON时执行。 
I/O (X/Y) 点数  8192 点 2048 点 

动
S

F
C

 

实 I/O (PX/PY) 点数 共 256点 
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Q173CPU(N)/Q172CPU(N)  A173UHCPU/A172SHCPUN

( )

项目 Q173CPU(N) Q172CPU(N) A173UHCPU A172SHCPUN 

内部继电器 (M) 

锁存继电器 (L) 
共 M+L : 8192 点 

共 M+L (S) :  
8192 点 

共 M+L (S) :  
2048 点 

链接继电器 (B) 8192 点 1024 点 

信号器 (F) 2048 点 256 点 

定时器触点 (TT) — 2048 点 256 点 

定时器线圈 (TC) — 2048 点 256 点 

计数器触点 (CT) — 1024 点 256 点 

计数器线圈 (CC) — 1024 点 256 点 

特殊继电器 (M) 256 点 

数据寄存器 (D) 8192 点 1024 点 

链接寄存器 (W) 8192 点 1024 点 

定时器当前值(T) — 2048 点 256 点 

计数器当前值(C) — 1024 点 256 点 

特殊寄存器 (D) 256 点 

运动寄存器 (#) 8192 点 

运
动

S
F

C
 

软元件 
数量 
(仅限运动 
CPU内部 ) 

惯性运行定时器 (FT) 1 点 (888µs) 

软元件内存 独立 公共 

PCPU 与 SCPU的数据交换 
多个CPU之间通过自动刷新进行数据交

换。 
作为双端口内存直接数据交换方式。 

 每转脉冲数 1~ 2147483647[PLS] 1 ~ 65535[PLS] 

固定参数 每转移动量 
单位设置为 [PLS]的情况下。 

1 ~ 2147483647[PLS] 
单位设置为 [PLS]的情况下。 

1 ~ 65535[PLS] 
 

单位倍率 — 
×1 倍， ×10 倍， 

×100 倍， ×1000 倍 

PLC 准备就绪标志 (M2000) 
通过开关(STOP → RUN)使M2000 ON或

当两个开关RUN和设置寄存器置“1”使

M2000 ON 。 
通过PLC程序置M2000为ON 

强制停止输入 
在参数中指定一个可选的位软元件

(PX·M)。 
 (可以使用伺服放大器的强制停止端子。) 

CPU基板单元的非常停止。 
 (不能使用伺服放大器的强制停止 

端子。) 

其
他

 

内存备份电池 

内置充电电池  
(如果连续掉电时间超过1个月，请安装外

部电池(A6BAT/MR-BAT)) (注-3) 
A6BAT/MR-BAT 

 



2. CPU 

2. CPU 

CPU Q173CPU(N) 32 Q172CPU(N) 8

/ 4
(1)   

SFC K

SFC 
(a) PLC CPU SFC  (S(P).SFCS)

(b) SFC 
( ): NMI  “K” 

(c) SFC  (GSUB)

(2)   CPU JOG 

(3)   CPU

(4)   F PLC (CHGV, CHGT)



2. CPU 

[ SFC  (S(P).SFCS )]

PLC CPU S(P).SFCS CPU SFC 

 ( SFC )
SFC

 CPU 

 
PLC  C PU 

 

   

   
 
    
  

  
  

  

 

PLC program 1
○ ○ ○ ○ ○

< >S(P).SFCS

 SFC No.15

CPU

 SFC 
 SFC

SP.SFCS H3E3 K15 M0 D0

1 PLC S(P).SFCS SFC 

2 S(P).SFCS  SFC

(1)

(2) PLC CPU PLC (S(P).SFCS ) 

(a) S(P).SFCS SFC 

1) SFC 

(3) SFC



2. CPU 

 
Motion CPU 

 

  

 
 

 
 (N t 1)

 

○ ○ ○ ○ ○ 1Motion SFC Program

START

F10

G100

K100

G101

END

Motion SFC No.15
( S(P).SFCS )

“WAIT”

”Kn”

○ ○ ○ 1

JOG JOG

ON/OFF

( -1) : SW6RN-GSV P

WindowsNT R , Windows R 是微软公司 在美国和/或其他国家的注册商标。 

R R R R•  应用 WindowsNT   4.0/Windows   98/ Windows   2000/Windows   XP 的 
个人计算机。(IBM PC/AT 兼容) 



2. CPU 

[  ( SFC )]

CPU SFC 

CPU 

 

 

  
  

 

 SFC

1

[F100]
SET M2042

[G200]
PX000*M2475

[K100]

ABS-1

4,80000PLS
   10000PLS/s

[G210]

!PX000

END

1
○ ○ ○ ○

○ ○ ○

○ ○ ○ ○

4
80000[PLS]

10000[PLS/s]

(1)   

(2)   SFC 

(3)   SFC

 



2. CPU 

 

-

-

 

   
 (N t 1)

 
 (N t 1)

 

○ ○ ○ ○ 1

<K 10>

ABS-1

      10000
4,   80000

Dwell time
M-code

M-

○ ○ ○ 1

JOG JOG

ON/OFF

( -1) : SW6RN-GSV P

•  应用 WindowsNT R 4.0/Windows R 98/ Windows R 2000/Windows R XP 的  
个人计算机。(IBM PC/AT 兼容) 

WindowsNT R , Windows R 是微软公司 在美国和/或其他国家的注册商标。 
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[  JOG ]

CPU SFC  JOG 

JOG  JOG 

JOG 

CPU 

 

     

 

      

      

  

  
  

  

 
 

 

(1)   

(2)   SFC JOG JOG

(3)   SFC JOG ON JOG 

Motion SFC ○ ○ ○ ○ ○ 1

JOG

[F120]
D640L=K100000

P0

[G120]
SET M3202=PX000*!M3203

[F130]
RST M3202=!PX000

P0

1 JOG

1 JOG SET

1 JOG RST

       

JOG

JOG
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○ ○ ○ ○ 1

JOG JOG

ON/OFF

( -1) : SW6RN-GSV P

•  应用 WindowsNT R 4.0/Windows R 98/ Windows R 2000/Windows R XP 的  
个人计算机。(IBM PC/AT 兼容) 

WindowsNT R , Windows R 是微软公司 在美国和/或其他国家的注册商标。 
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[ ]

Q173PX SFC 

CPU 

 

 

 
 
 

   

 
 

 

 

SFC 

[F130]
D720=100
D714L=H0000001
SET  M2051

END

1 1

P1 1

(1) SFC 1

(2) SFC 

     ......................................................................... 

(3)

(4) SFC  OFF

     ..........................................................................

P1 ON
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 (N t 1)

 

○ ○ ○ ○ 1

JOG JOG

ON/OFF

( -1) : SW6RN-GSV P

•  应用 WindowsNT R 4.0/Windows R 98/ Windows R 2000/Windows R XP 
的个人计算机。(IBM PC/AT 兼容) 

WindowsNT R , Windows R 是微软公司 在美国和/或其他国家的注册商标。 
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(1)  
7

 项目 说明 参考章节 

1 系统设置 设置多系统设置，使用的运动模块和轴号等。  4.1 节 

2 固定参数 
依次设置各轴的机械系统数据。 

用于定位控制的指令位置等的计算。 
4.2 节 

3 伺服参数 
设置各轴的伺服放大器和连接的伺服电机型号。 

用于定位控制时控制伺服电机。 
4.3 节 

4 原点回归数据 
设置各轴用于原点回归时的数据，如原点回归 的方向、方法和速

度。  
6.22.1 节 

5 JOG 操作数据 
设置各轴用于 JOG 操作的数据，如 JOG 速度限制值和参数块号数

据。 
6.20.1 节 

6 参数块 

设置定位控制时的数据，如加/减速时间和速度限制值等，最多设置

16 个参数块。 

在伺服程序、 JOG 操作数据和 原点回归 数据中指定，使定位控制时

的加/减速处理 (加/减速时间和速度限制值等的变更更容易) 。 

4.4 节 

7 
限位开关输出数

据 

设置每个限位输出使用限位输出功能的输出软元件，监视数据, ON 

区间, 输出使能/无效位和强制输出位。 
(注) 

 ( ): Q173CPU(N)/Q172CPU(N) (SV13/SV22)  ( SFC) 13

(2)  
SFC 

 

5
•  ................. SFC 

•  ............. 

•  ......….... 

(3)  SFC 
SFC , JOG 

 Q173CPU(N)/Q172CPU(N)  (SV13/SV22)  (

SFC)  
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3. 

CPU 

(1)
5 CPU CPU 

• 内部继电器 (M) ..............................M2000 ~ M3839 (1840 点) 

• 特殊继电器 (SP.M) ........................M9073 ~ M9079 (7 点) 

• 数据寄存器 (D) ..............................D0 ~ D799 (800 点) 

• 运动 寄存器 (#) .........................….#8000 ~ #8191 (192 点) 

• 特殊寄存器 (SP.D) ....................... D9180 ~ D9201 (22 点) 

(2)
CPU

• 上/下限位开关输入 …………………..控制定位范围的上/下限的信号。 
• 停止信号………………………………速度控制用停止信号 

• 近点 DOG 信号.………………………来自近点 DOG 的 ON/OFF 信号 
• 速度/位置切换信号…………………...速度到位置的切换信号 
• 手动脉冲发生器输入 ...……...……….来自手动脉冲发生器信号 

 
Configuration between modules

Sensor, solenoid, etc
(DI/O)

Motion CPU

Shared CPU
memory 

1)

PLC CPU

Device memory

PLC control
processer 

Motion control dedicated I/F
(DOG signal, manual
 pulse generator)

Device memory

2)

M M

SSCNET

Servo amplifier

Servomotor

PLC bus

Note) : Device memory data : 1) = 2)

Shared CPU
memory 

Motion control
processer 

PLC intelligent function
module (A/D, D/A, etc.)

  

 

CPU

CPU CPU

DI/DO

PLC

A/D,D/A (DOG

)
): 1) 2)

.3.1 /



3 

CPU CPU

CPU 

项目 Q173CPU(N) Q172CPU(N) 

控制轴数 32 轴 8 轴 

SV13 

0.88[ms] / 1 ~ 8 轴 

1.77[ms] / 9 ~ 16 轴 

3.55[ms] / 17 ~ 32 轴 

0.88[ms] / 1 ~ 8 轴 

运算周期 

(缺省值) 

SV22 

0.88[ms] / 1 ~ 4 轴 

1.77[ms] / 5 ~ 12 轴 

3.55[ms] / 13 ~ 24 轴 

7.11[ms] / 25 ~ 32 轴 

0.88[ms] / 1 ~ 4 轴 

1.77[ms] / 5 ~ 8 轴 

 
3.1 

(1)

SV13 SV22 

软元件号 用途 软元件号. 用途 

M0 M0 

~ 

用户软元件 

(2000 点) ~ 

用户软元件 

(2000 点) 

M2000 M2000 

~ 

通用软元件 

(320 点) ~ 

通用软元件 

(320 点) 

M2320 M2320 

~ 

特殊继电器分配软元件  (状态) 

(80 点) ~ 

特殊继电器分配软元件  (状态) 

(80 点) 

M2400 M2400 

~ 

轴状态 
(20 点 × 32 轴) ~ 

各轴状态 
(20 点 × 32 轴) 

实模式……各轴 

虚模式…....输出模块 

M3040 M3040 

~ 
不能使用 

~ 
不能使用 

M3072 M3072 

~ 

通用软元件 (指令信号) 

(64 点) ~ 

通用软元件 (指令信号 l) 

(64 点) 

M3136 M3136 

~ 

特殊继电器分配软元件 

(指令信号) 

(64 点) ~ 

特殊继电器分配软元件 

(指令信号) 

(64 点) 

M3200 M3200 

~ 

各轴指令信号 
(20 点 × 32 轴) ~ 

各轴指令信号 
(20 点 × 32 轴) 

实模式……各轴 

虚模式……输出模块 
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(2) ( ) 

软元件号 信号名称 刷新周期 存取周期 信号类型 注释
(注)

 

M2320 保险丝熔断检测 M9000 

M2321 AC/DC DOWN 检测 M9005 

M2322 电源不足标志 M9006 

M2323 电源不足锁存标志 M9007 

M2324 自诊断错误标志 M9008 

M2325 诊断错误标志 

发生错误 

M9010 

M2326 常 ON M9036 

M2327 常 OFF 
主周期 

M9037 

M2328 时钟数据错误标志 M9026 

M2329 PCPU WDT 错误标志 
发生错误 

M9073 

M2330 PCPU 就绪标志 M9074 

M2331 测试模式中标志 
请求时 

M9075 

M2332 外部紧急停止输入标志 运算周期 M9076 

M2333 手动脉冲发生器轴设定错误标志 M9077 

M2334 测试 模式请求错误标志  M9078 

M2335 伺服程序设定错误标志 

发生错误 

M9079 

M2336 CPU No.1 复位标志 M9240 

M2337 CPU No.2 复位标志 M9241 

M2338 CPU No.3 复位标志 M9242 

M2339 CPU No.4 复位标志 M9243 

M2340 CPU No.1 错误标志 M9244 

M2341 CPU No.2 错误标志 M9245 

M2342 CPU No.3 错误标志 M9246 

M2343 CPU No.4 错误标志 

状态改变时 

M9247 

M2344 伺服参数读取中标志 请求时 M9105 

M2345 CPU No.1 MULTR 完成标志 M9216 

M2346 CPU No.2 MULTR 完成标志 M9217 

M2347 CPU No.3 MULTR 完成标志 M9218 

M2348 CPU No.4 MULTR 完成标志 

指令完成时 

 状态信号 

M9219 

M2349  

~ 不能使用 

M2399  

— — — — 

 ( ) :
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(3)

轴号 软元件号 信号名称 

1 M2400 ~ M2419            

2 M2420 ~ M2439   

3 M2440 ~ M2459  
 信号名称 刷新周期 存取周期 信号类型 

 

4 M2460 ~ M2479  0 定位启动完成  

5 M2480 ~ M2499  1 定位完成  

6 M2500 ~ M2519  2 到位  

7 M2520 ~ M2539  3 指令到位  

8 M2540 ~ M2559  4 速度控制  

9 M2560 ~ M2579  5 速度/位置切换锁存  

10 M2580 ~ M2599  6 通过零点 

运算周期 

 

11 M2600 ~ M2619  7 故障检测 立即  

12 M2620 ~ M2639  8 伺服故障检测 运算周期  

13 M2640 ~ M2659  9 原点回归请求 主周期  

14 M2660 ~ M2679 10 原点回归完成 运算周期 

15 M2680 ~ M2699 
 

11 FLS 
 

16 M2700 ~ M2719  12 RLS  

17 M2720 ~ M2739  13 STOP  

18 M2740 ~ M2759  14 

外部信号 

DOG/CHANGE 

主周期 

 

19 M2760 ~ M2779  15 伺服就绪  

20 M2780 ~ M2799  16 转矩限制中 
运算周期 

 状态信号 

 

21 M2800 ~ M2819 17 不能使用 — — — 

22 M2820 ~ M2839 

23 M2840 ~ M2859 

24 M2860 ~ M2879 

 
18 

虚模式不能连续运行警告信号 

(SV22) 
(注－1)

 
虚模式移行时 

 

25 M2880 ~ M2899 19 M代码输出中信号 运算周期 

 状态信号 

26 M2900 ~ M2919 

27 M2920 ~ M2939 

  

28 M2940 ~ M2959  

 

29 M2960 ~ M2979       
 

30 M2980 ~ M2999        

31 M3000 ~ M3019        

32 M3020 ~ M3039        

  SV13/SV22 
 Q172CPU(N)  No.1 ~ 8
Q172CPU(N)  9 

( -1):
( -2):
( -3):
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(4) ( )

软元件号 信号名称 刷新周期 存取周期 信号类型 
注释 

(注－1)，(注－2)
 

M3072 PLC 就绪标志 主周期 M2000 

M3073 速度切换点指定标志 启动时 M2040 

M3074 所有轴伺服 ON 指令 运算周期 M2042 

M3075 实/虚模式切换请求 虚模式移行时 M2043 

M3076 JOG 操作同步启动指令 M2048 

M3077 手动脉冲发生器 1 使能标志 M2051 

M3078 手动脉冲发生器 2 使能标志 M2052 

M3079 手动脉冲发生器 3 使能标志 M2053 

M3080 运动 SFC 错误履历清除请求标志 
(注-3)

 

 

主周期 

指令信号 

M2035 

M3081 

~ 

M3135 

不能使用 — — — — 

  OFF ON  ON ON OFF  OFF
O N / O F F

 SW6RN-SV13Q /SV22Q (Ver.00N )
M3080 OFF OFF

( -1):

( -2):
( -3):

(5) ( ) 

软元件号 信号名称 刷新周期 存取周期 信号类型 
注释 

(注-1)，(注-2)
 

M3136 时钟数据设定请求 M9025 

M3137 时钟数据读取请求 M9028 

M3138 错误复位 M9060 

M3139 伺服参数读取请求标志 

 主周期 指令信号 

M9104 

M3140 

~ 

M3199 

不能使用 — — — — 

 ( -1):  OFF ON  ON  ON OFF  OFF  

ON/OFF

( -2) :
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(6)

轴号 软元件号 信号名称 

1 M3200 ~ M3219        

2 M3220 ~ M3239   

3 M3240 ~ M3259  
 信号名称 刷新周期 存取周期 信号类型 

 

4 M3260 ~ M3279  0 停止指令  

5 M3280 ~ M3299  1 快速停止指令 
运算周期 

 

6 M3300 ~ M3319  2 正转 JOG 启动指令  

7 M3320 ~ M3339  3 反转 JOG 启动指令  

8 M3340 ~ M3359  4 完成信号 OFF 指令 

主周期 

 

9 M3360 ~ M3379 

10 M3380 ~ M3399 
 5 速度/位置切换使能指令 

 

运算周期 

指令信号 

 

11 M3400 ~ M3419  6 不能使用     

12 M3420 ~ M3439  7 错误复位指令  

13 M3440 ~ M3459  8 伺服错误复位指令 
主周期 

 

14 M3460 ~ M3479 

15 M3480 ~ M3499 
 9 启动时外部停止输入无效指令 

 

启动时 

指令信号 

 

16 M3500 ~ M3519  10  

17 M3520 ~ M3539  11 
不能使用     

18 M3540 ~ M3559 

19 M3560 ~ M3579 
 12 进给当前值更新请求指令 启动时  

20 M3580 ~ M3599 

21 M3600 ~ M3619 
 13 

地址离合器基准设定指令 (只适用于

SV22) 
(注-1)

 
 

22 M3620 ~ M3639 

23 M3640 ~ M3659 
 14 

凸轮基准位置设定指令(只使用于

SV22) 
(注-1)

  

虚模式移行时 

 

24 M3660 ~ M3679  15 伺服 OFF 指令 

 

运算周期 

指令信号 

 

25 M3680 ~ M3699  16  

26 M3700 ~ M3719  17  

27 M3720 ~ M3739  18 

不能使用    
 

28 M3740 ~ M3759 

29 M3760 ~ M3779 
 19 FIN 信号  运算周期 指令信号  

30 M3780 ~ M3799        

31 M3800 ~ M3819        

32 M3820 ~ M3839        

  SV13/SV22 
 Q172CPU(N)  No.1 ~ 8
Q172CPU(N)  9 

( -1):
( -2):
( -3):
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(7)
 软元 

件号 
信号名称 刷新周期 存取周期 信号类型 

注释 

(注-5)  

软元 

件号 
信号名称 刷新周期 存取周期 信号类型 

注释 

(注-5) 

 

 M2000 PLC 就绪标志  主周期 
指令信号 

(注-4) 
M3072 

 

M2053 手动脉冲发生器 3 使能标志  主周期 
指令信号 

(注-4) 
M3079 

M2001 轴 1  

M2002 轴 2  
M2054 运算周期溢出标志 运算周期  状态信号  

M2003 轴 3  M2055 

M2004 轴 4  M2056 

M2005 轴 5  M2057 

M2006 轴 6  M2058 

M2007 轴 7  M2059 

M2008 轴 8  M2060 

不能使用 

(6 点) 
    

M2009 轴 9  M2061 轴 1 

M2010 轴 10  M2062 轴 2 

M2011 轴 11  M2063 轴 3 

M2012 轴 12  M2064 轴 4 

M2013 轴 13  M2065 轴 5 

M2014 轴 14  M2066 轴 6 

M2015 轴 15  M2067 轴 7 

M2016 轴 16  M2068 轴 8 

M2017 轴 17  M2069 轴 9 

M2018 轴 18  M2070 轴 10 

M2019 轴 19  M2071 轴 11 

M2020 轴 20  M2072 轴 12 

M2021 轴 21  M2073 轴 13 

M2022 轴 22  M2074 轴 14 

M2023 轴 23  M2075 轴 15 

M2024 轴 24  M2076 轴 16 

M2025 轴 25  M2077 轴 17 

M2026 轴 26  M2078 轴 18 

M2027 轴 27  M2079 轴 19 

M2028 轴 28  M2080 轴 20 

M2029 轴 29  M2081 轴 21 

M2030 轴 30  M2082 轴 22 

M2031 轴 31  M2083 轴 23 

M2032 轴 32 

启动接受标志 运算周期  

状态信号 

(注-1), 

(注-2) 

 

 M2084 轴 24 

M2033 不能使用      M2085 轴 25 

 M2086 轴 26 
M2034 个人计算机链接通讯错误标志 运算周期  状态信号  

 M2087 轴 27 

M2035 
运动 SFC 错误履历清除请求

标志 (注-6) 
 主周期 

指令信号 

(注-4) 
M3080  M2088 轴 28 

M2036  M2089 轴 29 

M2037  M2090 轴 30 

M2038 

不能使用 

(3 点) 
    

 M2091 轴 31 

 M2092 轴 32 

速度改变中标志 运算周期  

状态信号 

(注-1), 

(注-2) 

 

M2039 运动 SFC 错误检测标志 立即 状态信号  
 M2093 

 M2094 

 M2095 M2040 速度切换点指定标志 

 

启动时 
指令信号 

(注-4) 
M3073 

 M2096 

 M2097 
M2041 系统设定错误标志 运算周期  状态信号  

 M2098 

M2042 所有轴伺服 ON 指令 运算周期 M3074  M2099 

 M2100 

不能使用 

(8 点) 
    

M2043 
实/虚模式切换请求(仅限虚模

式) 

 
虚模式移行时 

指令信号

(注-4) M3075 
 M2101 轴 1 

 M2102 轴 2 
M2044 

实/虚模式切换状态(仅限虚模

式)  M2103 轴 3 

 M2104 轴 4 

 M2105 轴 5 M2045 
实/虚模式切换错误检测信号

(仅限虚模式) 
 M2106 轴 6 

M2046 同步偏差报警 

虚模式移行时 

 M2107 轴 7 

 M2108 轴 8 
M2047 运动槽故障检测标志 运算周期 

 状态信号  

 M2109 轴 9 

 M2110 轴 10 

 M2111 轴 11 M2048 JOG 操作同步启动指令  主周期 
指令信号 

(注-4) 
M3076 

 M2112 轴 12 

同步编码器当前值改

变中标志 

(注-3) 

 

(12 轴) 

运算周期  

状态信号 

(注-1), 

(注-2) 

 

M2049 所有轴伺服 ON 接受标志  M2113 

M2050 启动缓冲器满 
运算周期  状态信号  

 M2114 

 M2115 
M2051 手动脉冲发生器 1 使能标志 M3077 

 M2116 

 M2117 
M2052 手动脉冲发生器 2 使能标志 

 主周期 
指令信号 

(注-4) 
M3078 

 M2118 

不能使用 

(6 点) 
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( )
 软元件

号 
信号名称 刷新周期 存取周期 信号类型 

注释 

(注-5)  

软元件

号 
信号名称 刷新周期 存取周期 信号类型 

注释 

(注-5) 

M2119  M2180 主轴侧 

M2120  

M2121  
M2181 

输出轴 

11 辅助输入侧 

M2122  M2182 主轴侧 

M2123  

M2124  
M2183 

输出轴 

12 辅助输入侧 

M2125  M2184 主轴侧 

M2126  

M2127 

不能使用 

(9 点) 
    

 
M2185 

输出轴 

13 辅助输入侧 

M2128 轴 1  M2186 主轴侧 

M2129 轴 2  

M2130 轴 3  
M2187 

输出轴 

14 辅助输入侧 

M2131 轴 4  M2188 主轴侧 

M2132 轴 5  

M2133 轴 6  
M2189 

输出轴 

15 辅助输入侧 

M2134 轴 7  M2190 主轴侧 

M2135 轴 8  

M2136 轴 9  
M2191 

输出轴 

16 辅助输入侧 

M2137 轴 10  M2192 主轴侧 

M2138 轴 11  

M2139 轴 12  
M2193 

输出轴 

17 辅助输入侧 

M2140 轴 13  M2194 主轴侧 

M2141 轴 14  

M2142 轴 15  
M2195 

输出轴 

18 辅助输入侧 

M2143 轴 16  M2196 主轴侧 

M2144 轴 17  

M2145 轴 18  
M2197 

输出轴 

19 辅助输入侧 

M2146 轴 19  M2198 主轴侧 

M2147 轴 20  

M2148 轴 21  
M2199 

输出轴 

20 辅助输入侧 

M2149 轴 22  M2200 主轴侧 

M2150 轴 23  

M2151 轴 24  
M2201 

输出轴 

21 辅助输入侧 

M2152 轴 25  M2202 主轴侧 

M2153 轴 26  

M2154 轴 27  
M2203 

输出轴 

22 辅助输入侧 

M2155 轴 28  M2204 主轴侧 

M2156 轴 29  

M2157 轴 30  
M2205 

输出轴 

23 辅助输入侧 

M2158 轴 31  M2206 主轴侧 

M2159 轴 32 

自动减速中标志 

 

M2160 主轴侧  
M2207 

输出轴 

24 辅助输入侧 

 M2208 主轴侧 
M2161 

输出轴 

1 辅助输入侧 
 

M2162 主轴侧  
M2209 

输出轴 

25 辅助输入侧 

 M2210 主轴侧 
M2163 

输出轴 

2 辅助输入侧 
 

M2164 主轴侧  
M2211 

输出轴 

26 辅助输入侧 

 M2212 主轴侧 
M2165 

输出轴 

3 辅助输入侧 
 

M2166 主轴侧  
M2213 

输出轴 

27 辅助输入侧 

 M2214 主轴侧 
M2167 

输出轴 

4 辅助输入侧 
 

M2168 主轴侧  
M2215 

输出轴 

28 辅助输入侧 

 M2216 主轴侧 
M2169 

输出轴 

5 辅助输入侧 
 

M2170 主轴侧  
M2217 

输出轴 

29 辅助输入侧 

 M2218 主轴侧 
M2171 

输出轴 

6 辅助输入侧 
 

M2172 主轴侧  
M2219 

输出轴 

30 辅助输入侧 

 M2220 主轴侧 
M2173 

输出轴 

7 辅助输入侧 
 

M2174 主轴侧  
M2221 

输出轴 

31 辅助输入侧 

 M2222 主轴侧 
M2175 

输出轴 

8 辅助输入侧 
 

M2176 主轴侧  
M2223 

输出轴 

32 辅助输入侧 

离
合
器
状
态

 (注
-3

)  

运算周期  

状态信号 

(注-1), 

(注-2) 

 

 M2224 
M2177 

输出轴 

9 辅助输入侧 
 M2225 

M2178 主轴侧  M2226 

 M2227 
M2179 

输出轴 

10 辅助输入侧 

离
合
器
状
态

 (注
-3

)  

运算周期  

状态信号 

(注-1), 

(注-2) 

 

 M2228 

不能使用 

(5 点) 
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( )
 软元件

号 
信号名称 刷新周期 存取周期 信号类型 

注释 

(注-5)  

软元件

号 
信号名称 刷新周期 存取周期 信号类型 

注释 

(注-5) 

M2229  M2275 

M2230  M2276 

M2231  M2277 

M2232  M2278 

M2233  M2279 

M2234  M2280 

M2235  M2281 

M2236  M2282 

M2237  M2283 

M2238  M2284 

M2239 

不能使用 

(11 点) 
    

 M2285 

M2240 轴 1  M2286 

M2241 轴 2  M2287 

M2242 轴 3  M2288 

M2243 轴 4  M2289 

M2244 轴 5  M2290 

M2245 轴 6  M2291 

M2246 轴 7  M2292 

M2247 轴 8  M2293 

M2248 轴 9  M2294 

M2249 轴 10  M2295 

M2250 轴 11  M2296 

M2251 轴 12  M2297 

M2252 轴 13  M2298 

M2253 轴 14  M2299 

M2254 轴 15  M2300 

M2255 轴 16  M2301 

M2256 轴 17  M2302 

M2257 轴 18  M2303 

M2258 轴 19  M2304 

M2259 轴 20  M2305 

M2260 轴 21  M2306 

M2261 轴 22  M2307 

M2262 轴 23  M2308 

M2263 轴 24  M2309 

M2264 轴 25  M2310 

M2265 轴 26  M2311 

M2266 轴 27  M2312 

M2267 轴 28  M2313 

M2268 轴 29  M2314 

M2269 轴 30  M2315 

M2270 轴 31  M2316 

M2271 轴 32 

速度改变 “0” 接受

中标志 
运算周期  

状态信号 

(注-1), 

(注-2) 

 

 M2317 

M2272  M2318 

M2273  M2319 

不能使用 

(45 点) 
    

M2274 

不能使用 

(3 点) 
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No. 功能 位软元件 请求寄存器 

1 PLC 就绪标志 M2000 D704 

2 速度切换点指定标志 M2040 D705 

3 所有轴伺服 ON 指令 M2042 D706 

4 实/虚模式切换请求 (仅限 SV22 ) M2043 D707 

5 JOG 操作同时启动指令 M2048 D708 

6 手动脉冲发生器 1 使能标志 M2051 D755 

7 手动脉冲发生器 2 使能标志 M2052 D756 

8 手动脉冲发生器 3 使能标志 M2053 D757 

 (注-1): Q172CPU(N)中轴号 1 到 8 范围有效。 

(注-2): Q172CPU(N)中 9 轴以上的软元件区不能使用。  

(注-3): 此信号在 SV13/SV22 实模式中不能使用。 

(注-4): D704 到 D708 和 D755 到 D757 寄存器的使用。 

因为不能从 PLC CPU 对各个位软元件置 ON/OFF ， 上述位软元件被分

配到 D 寄存器, 且每个位软元件在各寄存器的最低位 0  1 时变为 ON ，

在 1  0 时各位软元件变为 OFF。 

当利用 S(P).DDRD 和 S(P).DDWR 指令从 PLC CPU 请求上述功能时使

用。关于 S(P).DDRD 和 S(P).DDWR 指令，请参考

"Q173CPU(N)/Q172CPU(N) 运动 控制器(SV13/SV22) 编程手册(运动 

SFC)" 。在运动 SFC 程序中可以直接对位软元件 ON/OFF 。 

(注-5): 也可以发指令给注释栏的软元件。 

(注-6): 适用于 SW6RN-SV13Q /SV22Q (Ver.00N 或更新版本)。 

M3080 不自动变为 OFF。由用户侧将其置 OFF。 

注意 
 在运动 SFC 程序和 PLC 程序中执行相同的软元件时，后面执行的数据有效。 
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3.1.1 

(1)  (M2400+20n)
(a) ON JOG 

OFF
 M

( 7.1 )

(b)  OFF  (M3204+20n) OFF ON

O F F

完成信号 OFF 指令 (M3204+20n) 从 OFF 到 ON 时  
 

Servo program start

Start accept flag
(M2001 to M2032)

Positioning start complete signal
(M2400+20n)(Note-1)

Complete signal OFF command
(M3204+20n)(Note-1)

Dwell time
V

t

OFF

OFF

OFF

ON

ON

ON

  

定位完成时。  
 

Servo program start

Dwell time

Positioning completion

OFF

OFF

ON

ON

V

t

Start accept flag
(M2001 to M2032)

Positioning start complete signal
(M2400+20n)(Note-1)  

 

 

M2001~M2032

M2400+20n ( 1)

OFF M3204+20n ( 1)

M2001~M2032

M2400+20n ( 1)

( -1): “M3204+20n” ”n” 

轴号 n 轴号 n 轴号 n 轴号 n 

1 0 9 8 17 16 25 24 

2 1 10 9 18 17 26 25 

3 2 11 10 19 18 27 26 

4 3 12 11 20 19 28 27 

5 4 13 12 21 20 29 28 

6 5 14 13 22 21 30 29 

7 6 15 14 23 22 31 30 

8 7 16 15 24 23 32 31 

 • 
( ) M3200+20n ( )=M3200+20 31=M3820

M3215+20n ( OFF)  =M3215+20 31=M3835
• Q172CPU(N) 1 8 (n=0  7)
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(2)  (M2401+20n)
(a) ON

JOG 

ON

ON

 M

( 7.1 )

(b) OFF (M3204+20n) OFF ON OFF

完成信号 OFF 指令 (M3204+20n) 从 OFF 到 ON 时。  
 

Dwell time

OFF

ON

ON

OFF

ON
OFF

V

t

Servo program start

Start accept flag
(M2001 to M2032)

Positioning complete signal
(M2401+20n)

Complete signal OFF 
command (M3204+20n)

ON

OFF

 
 

 

下一次定位启动时  
 

Dwell time

OFF

ON

V

t

ON

OFF

Positioning
completion

Positioning start

Servo program start

Start accept flag
(M2001 to M2032)

Positioning complete signal
(M2401+20n)

ON

OFF

 
 

 

 

(M2001 M2032)

(M2401+20n)

OFF

(M3204+20n)

(M2001 M2032)

(M2401+20n)

(3)  (M2402+20n)
(a)  “ ” ON

OFF
 

Number of droop pulses

In-position 
(M2402+20n)

In-position range

OFF

ON

t

 
 

                   
 

 

(M2402+20n)
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(4)  (M2403+20n)

(b)
• 使伺服电源 ON 时。 
• 定位控制期间自动减速启动后。 

• 通过 JOG 启动信号 OFF 减速启动后。 
• 手动脉冲发生器操作期间。 
• 原点回归期间近点 DOG ON 之后。 

• 通过停止指令减速启动后。 
• 执行到“0”时速度改变。 

(a) “

“ ON
OFF

• 位置控制启动 

• 原点回归 

• 速度控制  

• JOG 操作 

• 手动脉冲发生器操作 

(b)
/

 

Command in-position
(M2403+20n)

Position
control
start

Command in-position setting

Speed/position
control start

Swich from speed to position
Command in-position
setting

Execution of command in-position check Execution of command
in-position check

ON

OFF

t

V

 
 

 

 

(M2403+20n)

/

(5)  (M2404+20n)
(a) ON

/ CHANGE

ON
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(6) / (M2405+20n)

(b) OFF
 

At speed/position switching control At speed control At position control

Speed/position control start

CHANGE Speed control start Positioning start

Speed controlling
signal
(M2404+20n)

Speed
control

Position
control

ON

OFF

t

 
 

 

 

/

(M2404+20n)

/

(a) ON

(b) OFF
• 位置控制 

• 速度/位置控制 

• 速度控制 

• JOG 操作 

• 手动脉冲发生器操作 
 

Speed/position control start

CHANGE
Start

Speed/position switching
latch signal(M2405+20n)

CHANGE signal from
external source

ON

OFF

t

OFF

ON

 
 

 

/

/

M2405+20n

CHANGE

(7)  (M2406+20n)
ON

ON CPU 

DOG DOG

OFF ON
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(8)  (M2407+20n)
(a) ON /

 ( -1) 

(  3.2.1 )
( -2) 

( 3.2.1 )

(b)  (M3207+20n)ON OFF
 

Error detection signal
(M2407+20n)

Error reset command 
(M3207+20n)

ON

OFF

OFF

ON

Error detection

 
 

 

M2407+20n

M3207+20n

( -1):  1.2 

( -2):  1.3 

(9)  (M2408+20n)
(a)  ( ) ( -1)

ON /
 ( -1) 

(  3.2.1 )

(b)  (M3208+20n) ON O OFF
 

Servo error detection signal
(M2408+20n)

Servo error reset command
(M3208+20n)

ON

OFF

OFF

ON

Servo error detection

 
 

 

M2408+20n

M3208+20n

( -1):  1.4 
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(10)    (M2409+20n)
ON

(a)
1) ON:

•  CPU 

• 
2) OFF

(b)
1) ON:

• 
• ( ) ( )

2) OFF

注意 
·在使用绝对位置系统时，新系统启动时，以及更换控制器或绝对值对应电机时，总是要执行  

原点回归。 

·请在执行定位操作之前利用 PLC 程序检查原点回归请求。否则可能会造成机械上的冲突。 
 

(11)    (M2410+20n)
(a) ON

(b) JOG OFF

(c) ON DOG, DOG

 “  ( : 115)” 

(12)   FLS  (M2411+20n)
(a) Q172LX (FLS) ON/OFF 

• OFF ...... FLS : ON

• ON ........ FLS : OFF
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(13)   RLS  (M2412+20n)

(b) FLS  ON/OFF
FLS signal : ON FLS signal : OFF

Q172LX Q172LX

FLS
FLS

COM

FLS
FLS

COM

(a) Q172LX (FLS) ON/OFF
• OFF ...... RLS : ON

• ON ........ RLS : OFF

(b)   RLS  ON/OFF
RLS signal : ON

Q172LX

RLS
RLS

COM

RLS signal : OFF
Q172LX

RLS
RLS

COM

(14)   STOP  (M2413+20n)
(a) Q172LX (STOP) ON/OFF

• Q172LX OFF ..... STOP : OFF

• Q172LX ON ....... STOP : ON

(b) STOP ON/OFF Q172LX (STOP) 
STOP signal : ON

Q172LX

STOP
STOP

COM

STOP signal : OFF
Q172LX

STOP

STOP

COM

(15)   DOG/ CHANGE  (M2414+20n)
(a) Q172LX DOG (DOG) ON/OFF

/ Q172LX / (CHANGE)

ON/OFF
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(16)    (M2415+20n)

(b) “ ”  “ ” 
 CHANGE  ON/OFF / (CHANGE)

DOG/CHANGE signal : ON
Q172LX

DOG/CHANGE
DOG/CHANGE

COM

DOG/CHANGE signal : OFF
Q172LX

DOG/CHANGE

DOG/CHANGE

COM

(a) ON

(b) OFF:
• M2042  OFF

• 
• 
• 
• OFF (M3215+20n) ON  OFF

• 
 1.4 

Q61P Q02H
CPU

Q38B

Communication is normal

Servo ready signal : ON

M

Q172
LX

Q172
CPU
(N) 

AMP

M

AMP

:ON

要点  

当连接到 SSCNET 的多个伺服放大器中有部分出现伺服错误时，只有相应轴变为伺

服 OFF 状态。  

 
(17)    (M2416+20n)

ON

ON
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(18)   M  (M2419+20n)
(a) M ON

(b) FIN OFF
 

FIN signal
(M3219+20n)

M-code

M-code 
outputting signal
(M2419+20n)

M1 M2 M3

OFF

OFF

ON

ON

 
                                 

 

M

M

(M2419+20n)

FIN

(M3219+20n)

要点  

(1) FIN 信号和 M 代码输出信号都是用于 FIN 信号等待功能。 

 
(2) FIN 信号和 M 代码输出中信号只在伺服程序中指定 FIN 加/减速时有效。 

否则，FIN 信号等待功能无效，且 M 代码输出中信号中不要 ON。 
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3.1.2 

(1)  (M3200+20n)
(a) OFF ON ( ON

)
 

Stop command
(M3200+20n)

Setting speed

OFF

ON

V
Stop command for
specified axis

Control when stop
command turns off

Deceleration stop processing

Stop

t

 
  

 

OFF

(b)

(  6.13  6.14 )

停止指令已经为 ON 时的处理 

执行期间控制内容 
控制执行期间 减速停止处理执行期间 

位置控制 

速度控制 (I, II) 

JOG 操作 

以参数块或伺服程序中设定的减速时间

减速停止。 

忽略停止指令且继续执行减速停止处理。 

手动脉冲发生器操作 不进行减速处理，立即停止。  

原点回归 

(1) 以参数块中设定的减速时间减速到停止。 

(2) 出现“原点回归期间停止错误”，错误代码 [202] 存储在各轴轻微错误储存寄存器

中。 

 
(c)  (  (M2001+n)

OFF,  (M2401+20n)  ON )

要点  

如果在原点回归期间使停止指令(M3200+20n) ON 进行停止时，再次执行原点回归。 

如果在近点 DOG 型时在近点 DOG ON 之后使停止指令 ON 时，利用 JOG 操作或定

位等在移动到近点 DOG ON 为止以后，执行原点回归。 
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(2)  (M3201+20n)
(a) OFF ON

( ON )
 

Rapid stop command
(M3201+20n)

Setting speed

OFF

ON

V

Rapid stop command
for specified axis

Control when rapid
stop command turns off

Stop

t

Rapid stop processing  
  

 

OFF

(b) ON

快速停止指令 ON 时的处理 

执行期间控制内容 
控制期间  减速停止处理期间 

位置控制 

速度控制 (I, II) 

JOG 操作 

以参数块或伺服程序中设定的快速停止

减速时间减速到停止。 

中止减速处理而执行快速停止处理。 

手动脉冲发生器操作 不进行减速处理，执行立即停止。  

原点回归 

(1) 以参数块中设定的快速停止减速时间减速到停止。 

(2) 出现“原点回归期间停止错误”且错误代码 [203] 存储在各轴轻微错误储存寄存

器中。 

 
(c)

( (M2001+n)  OFF, 

(M2401+20n)  ON )

要点  

如果原点回归期间通过使快速停止指令(M3201+20n) ON 进行停止时，请再次执行

原点回归。 

如果在近点 DOG 类型中在近点 DOG ON 之后使快速停止指令 ON 时，利用 JOG

操作或定位等在移动到近点 DOG ON 为止以后，执行原点回归。 
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(3) JOG  (M3202+20n)/ JOG  (M3203+20n)
(a) JOG (M3202+20n) ON JOG

M3202+20n OFF  

(b)  JOG (M3203+20n) ON JOG
M3203+20n OFF

要点  

采用互锁使正转 JOG 启动指令 (M3202+20n) 和反转 JOG 启动指令 (M3203+20n) 

不会同时 ON。 

 
(4)  OFF  (M3204+20n)

(a)    (M2400+20n)  (M2401+20n)OFF
 

Positioning start
complete (M2400+20n)

Positioning complete
(M2401+20n)

Complete signal OFF
command (M3204+20n)

OFF

OFF

OFF

ON

ON

ON

Dwell time

t

Dwell time

 
 

 

 

OFF

要点  

不要利用 PLS 指令使完成信号 OFF 指令 ON。 

如果利用 PLS 指令使该指令 ON，则不能使定位启动完成信号 (M2400+20n) 和定

位完成信号 (M2401+20n) OFF。 
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(5) / (M3205+20n)
(a)  CHANGE  ( / ) 

• ON   .......... CHANGE ON

• OFF .......... CHANGE ON
 

Control does not switch from
speed control to position control
because M3205+20n turns off

Control switches from
speed control to position
control because
M3205+20n turns on

CHANGE CHANGE

ON

OFF

OFF

Speed/position switching
enable command (M3205+20n)

CHANGE signal from
external source

t

 
                             

 
   

 

M3205+20nOFF M3205+20nON

/

CHANGE

(6)  (M3207+20n)
 (M2407+20n: ON) /

(M2407+20n) ( )

(7)  (M3208+20n)
(M2408+20n: ON) 

(M2408+20n)
 

Servo error detection signal
(M2408+20n)

Servo error reset 
(M3208+20n)

Servo error code storage
register

ON

OFF

OFF

ON

00**

** : Error code  
 

 

 

** :

**

**
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(8)  (M3209+20n)

1

• ON   .......... ON

• OFF .......... ON

要点  

当利用使启动时的外部停止输入无效指令(M3209+20n) ON 启动后，通过外部输入

使停止时，请使外部输入从 OFF  ON (如果启动时外部停止输入为 ON 时，ON  

OFF  ON)。 

 
(9)  (M3212+20n)

/
• ON   .......... 进给当前值从启动时更新。 

进给当前值在启动时不清除。 

• OFF .......... 进给当前值从启动时更新。 

进给当前值在启动时清除。 

要点  

当通过使进给当前值更新指令(M3212+20n) ON 启动时，请保持 M3212+20n 为 ON

直到定位控制完成。 

如果在途中 OFF 时，进给当前值不能保证。 

 
(10)   OFF  (M3215+20n)

OFF ( )
• M3215+20n: OFF .....  ON

• M3215+20n: ON .......  OFF ( )

注意 
 在用手旋转伺服电机之前将伺服放大器侧的电源OFF。 
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3.1.3 

(1) PLC  (M2000) ..............………………… 
(a) CPU PLC CPU 

1) M2000 ON SFC

JOG 
2) [  (M9075 ON )

M2000 ON  1)

(b) M2000 OFF

M2000 ON

(c) M2000 OFF ON 
1) 

• 
• M

•  300[%]  (  4.4 )

• PCPU (M9074) ON  ( SFC )

• SFC
2) (c)  1) 

要点  

(1) 定位控制用内部继电器即使在锁存范围内也不被锁存。 

本手册中，为了表示定位控制内部继电器未被锁存，本文中采用 “M2000 到 

M2319”。 
 
(2) 用户不能使用分配为定位控制内部继电器的范围的软元件，即使用途未被设定。 

 



3 

 

PLC ready flag
(M2000)

PCPU READY
complete flag
(M9074)

Set the servo parameters to the 
servo amplifiers, clear a M-code.

V

Positioning start
Deceleration stop

OFF

OFF

ON

ON

PCPU READY complete flag
(M9074) does not turn on because
during deceleration.

t

 
      

 

 

3)  (c) 1) 

(d) M2000 ON OFF

M2000 ON  (c) 1) 

1) 
• PCPU  (M9074) OFF

• 
• SFC 

• PY OFF

(e) STOP  RUN
 PLC (M2000) ON

1) (STOP  RUN) M2000 ON  ( )
M2000  OFF ON
• RUN/STOP  STOP RUN

•  RUN/STOP  RUN

M2000 ON OFF
•  RUN/STOP  RUN  STOP

2)  “1” (STOP  RUN) M2000 ON
(通过到开关 RUN  设定寄存器设定为 "1"使 M2000 ON 。)  

M2000  OFF  ON
• RUN/STOP RUN PLC  D704

 "1"  (  CPU D704 0  1 )

PLC

PCPU READY

M

PCPU READY
(M9074)OFF
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M2000  ON  OFF

• RUN/STOP RUN PLC 

 D704 "0"  (  CPU D704 1  0 )
•  RUN/STOP  RUN STOP

(2)  (M2001  M2032) ............................ 
(a) ON ON

(b)  ON/OFF 
1) SFC PLC  (S(P).SVST) 

ON OFF

OFF

     ( "0" )
 

Normal positioning completion

Dwell time

ON

OFF

ON

OFF

V

Positioning
completion

t

Servo program start

Start accept flag
(M2001+n)

Positioning complete
(M2401+20n)

Positioning start
complete (M2400+20n)   

 

Servo program start

Start accept flag
(M2001+n)

Positioning complete
(M2401+20n)

Positioning start
complete (M2400+20n)

Positioning stop during control

ON

OFF

V

t

OFF

OFF

ON

Positioning
start

Positioning
stop
completion

 
 

  

 
2) JOG (M3202+20n  M3203+20n) ON

ON JOG OFF OFF
3) (M2051  M2053: ON) ON

(M2051  M2053: OFF) OFF

4) CHGA PLC (S(P).CHGA)

    ON OFF

 

OFF

ON
CHGA instruction

Start accept flag
(M2001 to M2032)

Current value changing
processing 

Turns off at the completion of
current value change.

 
 

 

CHGA

OFF
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注意 
 不要将用户将启动接受标志 ON/OFF。 

• 如果当启动接受标志 ON 时，利用运动 SFC 程序或外部设备使此标志 OFF，虽然不发生错

误，但定位操作将不能保证。根据机器的类型，也许会执行不可预料的操作。 

• 如果当启动接受标志 OFF 时，利用运动 SFC 程序或外部设备使此标志 ON，虽然不发生错

误，但在下一次启动时出现“启动接受 ON 中错误”，不能启动。 
 
 

(3)  (M2034)....…….............…. 
ON

• ON  : 

• OFF: 
( OFF )

 1.5 

(4)  SFC  (M2035).…..............…. 
 SFC  (#8000  #8063)

M2035 OFF ON
M2035 OFF ON  SFC M2035 OFF

(5)  SFC  (M2039) .....…......................…… 
SFC ON

OFF

(6)  (M2040) ............................................. 

(a) M2040 ON ( ), 

• OFF .......... 

• ON   .......... 
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Pass points of the 
constant speed control
(When the speed change
  is specified with P3.)

Speed switching piont
specified flag (M2040)

Servo program start

Start accept flag
(M2001+n)

OFF

ON

OFF

V

P1 P2 P3 P4

t

M2040 OFF

 
           

 

OFF

ON

V

P1 P2 P3 P4

t

M2040 ON

ON

OFF

Speed switching piont
specified flag (M2040)

Servo program start

Start accept flag
(M2001+n)

Pass points of the 
constant speed control
(When the speed change
  is specified with P3.)

 
       

  

 

( P3

)

( P3

)

(7)  (M2041)................................................... 
CPU

(CPU / )
• ON   .......... 

• OFF .......... 
(a)  CPU ERR. LED 

GSV13P GSV22P 

(b)  M2041 ON

CPU

CPU

(8)  ON  (M2042) .............................................. 

(a) … OFF

 (M3215+20n) OFF M2042 ON

(b)  ...... • M2042 OFF

•  OFF  (M3215+20n) ON

• 
 

OFF

ON

OFF

ON

All axes servo ON command
(M2042)

All axes servo ON accept flag
(M2049)

Each axis servo ready state

ON

OFF
(Note)

 
  

 

ON

ON

( ):  “3.1.1  “ ”” 
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要点  

当 M2042 已经为 ON 时，即使停止 CPU，M2042 也不会 OFF。 

 
(9)  (M2047) .............................................. 

CPU
• ON   .......... 

• OFF .......... 

(a) SFC  (  OFF ) 

(10)   JOG (M2048) .….............................…. 
(a)  M2048 ON  JOG  (D710  D713)

JOG JOG 

(b)  M2048 OFF

(11)    ON  (M2049) .................................... 
 CPU  ON  (M2042) ON

(M2415+20n)
 

OFF

ON

OFF

ON

ON

OFF

All axes servo ON command
(M2042)

All axes servo ON accept flag
(M2049)

Each axis servo ready state
(Note)

 
 

 

ON

ON

( )

(12)    (M2051  M2053) ................. 

( ):  “3.1.1  “ ” 

Q173PX P1 P3( )

• ON   .......... 

• OFF ..........

 (OFF)
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( ): Q173PX P1 P3 Q173CPU(N)/Q172CPU(N) 

(13)   (M2054) ................................................ 
CPU ON OFF

• CPU ON OFF

•  CPU 

• 
[ ]

1) 

2) SFC NMI

(14)    (M2061  M2092) ................................. 
SFC (CHGV) (

PLC (S(P).CHGV))ON
 

CHGV instruction

Speed changing flag

Setting speed

OFF

ON

Speed change

Speed change completion

Speed after
speed change

0 to 4ms

t

 
  
 

 

CHGV

轴号 软元件号 轴号 软元件号 轴号 软元件号 轴号 软元件号 

1 M2061 9 M2069 17 M2077 25 M2085 

2 M2062 10 M2070 18 M2078 26 M2086 

3 M2063 11 M2071 19 M2079 27 M2087 

4 M2064 12 M2072 20 M2080 28 M2088 

5 M2065 13 M2073 21 M2081 29 M2089 

6 M2066 14 M2074 22 M2082 30 M2090 

7 M2067 15 M2075 23 M2083 31 M2091 

8 M2068 16 M2076 24 M2084 32 M2092 

 ( ): Q172CPU(N) 1  8 

 SV22 
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(15)    (M2128  M2159) ................................. 
ON

(a) ON

OFF
(b) OFF
(c) OFF

• JOG OFF

• 
• 
•  0

 

Automatic
deceleration flag (Note) OFF

ON

V

t

  

 

轴号 软元件号 轴 号 软元件号 轴号 软元件号 轴号 软元件号 

1 M2128 9 M2136 17 M2144 25 M2152 

2 M2129 10 M2137 18 M2145 26 M2153 

3 M2130 11 M2138 19 M2146 27 M2154 

4 M2131 12 M2139 20 M2147 28 M2155 

5 M2132 13 M2140 21 M2148 29 M2156 

6 M2133 14 M2141 22 M2149 30 M2157 

7 M2134 15 M2142 23 M2150 31 M2158 

8 M2135 16 M2143 24 M2151 32 M2159 

 ( ): Q172CPU(N) 1  8 

 SV22 
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(16)    “0”  (M2240  M2271) ....….……. 
0 ON

0 ON

OFF
 

Start accept flag

OFF

ON

V

Speed change "0"
accepting flag

Positioning
complete signal

Speed change "0"

Speed change V2

Deceleration stop at the speed change
"0" accept.

Thereafter, by changing speed to
except "0", it starts continuously.V1

V2

t

 
 

 

0
0

0

V 2

0

 “0” 
轴号 软元件号 轴号 软元件号 轴号 软元件号 轴号 软元件号 

1 M2240 9 M2248 17 M2256 25 M2264 

2 M2241 10 M2249 18 M2257 26 M2265 

3 M2242 11 M2250 19 M2258 27 M2266 

4 M2243 12 M2251 20 M2259 28 M2267 

5 M2244 13 M2252 21 M2260 29 M2268 

6 M2245 14 M2253 22 M2261 30 M2269 

7 M2246 15 M2254 23 M2262 31 M2270 

8 M2247 16 M2255 24 M2263 32 M2271 

 ( ): Q172CPU(N) 1 8

(1)  (M2001  M2032)  ON 

0
0

(2)
(3) 0

• JOG OFF

• 
• 
• 

(4)  SV22 
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(a) 0 OFF
 

Start accept flag

Speed change "0"
accepting flag

OFF

ON

V
V1

V2

t

Speed change "0"

Speed change V2

 
 

 
(b) 0 OFF

 

Start accept flag

Speed change "0"
accepting flag

OFF

ON

V

t

Speed change "0"

Stop cause

 
 

 
(c) 0 0 ON

 

Start accept flag

Speed change "0"
accepting flag

V

t

Speed change "0"

(OFF)

Automatic deceleration start

  

 

0

V 2

0

0

0

0

0
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(d) 0

0 ON
 

Start accept flag

Speed change "0"
accepting flag

V

t

Speed change "0"

Automatic deceleration start

Speed change V2

Command address P1

Command
address P2

P1 P2

ON

OFF

V1

V2

  

 

P1 0

V2

P2

0

0
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3.2 

(1)

SV13 SV22 

软元件号 用途 软元件号 用途 

D0 D0 

~ 

各轴监视软元件 

(20 点 ×  32 轴) ~ 

各轴监视软元件 

(20 点  × 32 轴) 

实模式……各轴 

虚模式……输出模块 

D640 D640 

~ 

控制改变寄存器 

(2 点 × 32 轴) ~ 

控制改变寄存器 

(2 点 × 32 轴) 

D704 D704 

~ 

通用软元件 (指令信号) 

(54 点) ~ 

通用软元件 (指令信号) 

(54 点) 

D758 D758 

~ 

通用软元件 (监视) 

(42 点) ~ 

通用软元件 (监视) 

(42 点) 

D800 

~ 

虚拟伺服电机轴监视软元件(注) 

(10 点  × 32 轴) 

(只对机械设定轴) 

D1120 

~ 

同步编码器轴监视软元件(注)  (10 点 

× 12 轴) 

D1240 

D800 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ~ 

凸轮 轴监视软元件 (注) 

(10 点  × 32 轴) 

用户软元件 

(7392 点) 

D1560 

 

 

 

 
~ 

 

~ 

 

D8191 

 

D8191 

用户软元件 

(6632 点) 

 

( ) :  SV22 

要点  

• 用户软元件总点数 

  7392 点(SV13)/ 6632 点(仅适用于 SV22 实模式) 
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(2)

轴 

No. 
软元件 No. 信号名称 

1 D0 ~ D19             

2 D20 ~ D39   

3 D40 ~ D59  
 信号名称 刷新周期 存取周期 单位 信号类别 

 

4 D60 ~ D79  0  

5 D80 ~ D99  1 
进给当前值 

 

6 D100 ~ D119  2  

7 D120 ~ D139  3 
实际当前值 

指令单位 

 

8 D140 ~ D159  4  

9 D160 ~ D179  5 
偏差计数器值 

运算周期 

PLS 
 

10 D180 ~ D199  6 轻微错误代码  

11 D200 ~ D219  7 严重错误代码 
立即 

 

12 D220 ~ D239  8 伺服错误代码 主周期 
 

 

13 D240 ~ D259 

14 D260 ~ D279 
 9 原点回归再移动量 PLS  

15 D280 ~ D299  10  

16 D300 ~ D319  11 

近点 DOG ON后的移动

量 

运算周期 

指令单位 
 

17 D320 ~ D339  12 执行程序号 启动时  

18 D340 ~ D359  13 M代码  
 

19 D360 ~ D379  14 转矩限制值 
运算周期 

%  

20 D380 ~ D399 

21 D400 ~ D419 
 15 

等速控制用数据 

设定指针 
启动时/启动期间 

 

 

监视 

软元件 

 

22 D420 ~ D439  16  

23 D440 ~ D459  17 
移动量改变寄存器  运算周期 

指令 

软元件  

24 D460 ~ D479  18  

25 D480 ~ D499  19 

停止输入时的实际当前

值 
运算周期  

指令单位 
监视 

软元件  

26 D500 ~ D519       

27 D520 ~ D539       

28 D540 ~ D559       

29 D560 ~ D579       

30 D580 ~ D599       

31 D600 ~ D619       

32 D620 ~ D639       

 ( -1): Q172CPU(N)  No.1  8 

( -2): Q172CPU(N)  9  
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(3)
轴 

No. 
软元件 No. 信号名称 

1 D640, D641             

2 D642, D643   

3 D644, D645  
 信号名称 刷新周期 存取周期 单位 信号类别 

 

4 D646, D647  0  

5 D648, D649  1 
JOG 速度设定  启动时 指令单位 

通用软元

件  

6 D650, D651         

7 D652, D653         

8 D654, D655         

9 D656, D657         

10 D658, D659         

11 D660, D661         

12 D662, D663         

13 D664, D665         

14 D666, D667         

15 D668, D669         

16 D670, D671         

17 D672, D673         

18 D674, D675         

19 D676, D677         

20 D678, D679         

21 D680, D681         

22 D682, D683         

23 D684, D685         

24 D686, D687         

25 D688, D689         

26 D690, D691         

27 D692, D693         

28 D694, D695         

29 D696, D697         

30 D698, D699         

31 D700, D701         

32 D702, D703         

 ( -1): Q172CPU(N)  No.1  8 

( -2): Q172CPU(N)  9  
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(4)

 软元件

号. 
信号名称 刷新周期 存取周期 信号类型 

 

软元件

号 
信号名称 刷新周期 存取周期 信号类型 

D704 PLC就绪标志请求  D752 
手动脉冲发生器 1 平滑倍率

设定寄存器 

D705 速度切换点指定标志请求   D753 
手动脉冲发生器 2 平滑倍率

设定寄存器 

D706 所有轴伺服 ON 指令请求  D754 
手动脉冲发生器 3 平滑倍率

设定寄存器 

手动脉冲发生器使能

标志   时  

D707 
实/虚模式切换请求

(注-1)
 

(SV22)  D755 
手动脉冲发生器 1 使能标志

设置请求 

D708 JOG 操作同时启动指令请求  

 主周期 指令软元件 

 D756 
手动脉冲发生器 2使能标志

设置请求 

D709 不可使用 
   

 D757 
手动脉冲发生器 3使能标志

设置请求 

 

主周期 

指令软元件 

D710  D758 不可使用 
  

 

D711  D759 PCPU 就绪完成标志状态 主周期  监视软元件 

D712 D760 

D713 

JOG操作同时启动轴设定寄

存器 启动时 

D761 

D714  D762 

D715 

手动脉冲发生器轴 1 控制轴

号设定寄存器 
 D763 

D716  D764 

D717 

手动脉冲发生器轴 2 控制轴

号设定设定寄存器 
 D765 

D718  D766 

D719 

手动脉冲发生器轴 3 控制轴

号设定寄存器 
 D767 

D720 轴 1  D768 

D721 轴 2  D769 

D722 轴 3  D770 

D723 轴 4  D771 

D724 轴 5  D772 

D725 轴 6  D773 

D726 轴 7  D774 

D727 轴 8  D775 

D728 轴 9  D776 

D729 轴 10  D777 

D730 轴 11  D778 

D731 轴 12  D779 

D732 轴 13  D780 

D733 轴 14  D781 

D734 轴 15  D782 

D735 轴 16  D783 

D736 轴 17  D784 

D737 轴 18  D785 

D738 轴 19  D786 

D739 轴 20  D787 

D740 轴 21  D788 

D741 轴 22  D789 

D742 轴 23  D790 

D743 轴 24  D791 

不可使用 (32 点) 

  

 

D744 轴 25  D792 

D745 轴 26  D793 

D746 轴 27  D794 

D747 轴 28  D795 

D748 轴 29  D796 

D749 轴 30  D797 

D750 轴 31  D798 

D751 轴 32 

手动脉冲发生器 1 
脉冲输入放大设定

寄存器 
(注-2),  (注-3)

 

 

手动脉冲发生器使能标

志   时  

指令软元件 

 D799 

伺服放大器类型 电源 ON时  监视软元件 

 ( -1):  SV13/SV22 
( -2): Q172CPU(N) 1 8

( -3): Q172CPU(N)  9 
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3.2.1   

 CPU , 

SFC
 ( )

( , ) ON/OFF

 5 “ CPU ”

(1)  (D0+20n, D1+20n) ....…......….. 
(a) /

1) 0

2) /
, (M3212+20n) ON/OFF

• M3212+20n: OFF .....  “0” 

• M3212+20n: ON   ..... 
3) “0” 

(b)

(2)  (D2+20n, D3+20n) ....…......….. 
(a)  

(b)

(3)  (D4+20n, D5+20n) ....…..….. 

(4)  (D6+20n) ............. 
(a)  (  1.2) 

(b) (M3207+20n)
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(5)  (D7+20n) ................................ 
(a)  ( 1.3) 

(b)  (M3207+20n) 

(6)  (D8+20n) ................................ 
(a)  ( 1.4)

(b) (M3208+20n) 

(7)  (D9+20n) ....…..........….. 
DOG ON ( 6.22.1 )

CPU

 ( ) (

)

131072[PLS]

10

(8)  DOG ON (D10+20n, D11+20n)
……...........................................…………………………… 
(a) DOG ON 

( )

(b) / ( )

(9)  (D12+20n) ....…....................….. 
(a)

(b)
1) JOG ...........................

2)  ... .... ..

3) .............................

FFFF

FFFE

FF00

(c)  FFFD 
• 



3 

(10)   M  (D13+20n) .........................……….. 
(a)  M  ( ) 

M 0

(b)

(c)  PLC  (M2000) OFF ON 0

( ): M M

• M   ......................... 7.1

•  M  .......….......  3.1

(11)    (D14+20n) ............................... 

PLC (M2000) OFF ON  “300

[%]” 

要点  

当使用矢量变频器时，采用以下方式设定每个矢量变频器合适的转矩限制值。 

• 在伺服程序中设定转矩限制值。 

• 设置伺服程序参数块的的转矩限制值为合适值，在伺服程序中指定参数块。 

• 在运动 SFC 程序的运算控制程序中，执行转矩限制值改变请求指令(CHGT) 。 

• 在 PLC CPU 的 PLC 程序中，执行转矩限制值改变请求指令 (S(P).CHGT) 。 
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(12)    (D15+20n) ....….........….. 

(FOR-TIMES, FOR-ON  FOR-OFF) 

CPU
SFC

( SFC )

CPSTART2
 Axis
 Axis
 Speed
FOR-TIMES

ABS-2
 Axis
 Axis
ABS-2
 Axis
 Axis
ABS-2
 Axis
 Axis
ABS-2
 Axis
 Axis
ABS-2
 Axis
 Axis
ABS-2
 Axis
 Axis
ABS-2
 Axis
 Axis
ABS-2
 Axis
 Axis
NEXT
CPEND

<K   0>

1
2

1, 
2,

1,
2,

1,
2,

1,
2,

1,
2,

1,
2,

1,
2,

1,
2,

D3200

D3000
D3002

D3004
D3006

D3008
D3010

D3012
D3014

D3016
D3018

D3020
D3022

D3024
D3026

D3028
D3030

9

*

1

2

3

4

5

 
6

7

8

*
9

 . . . 0

 . . . 1

 . . . 2

 . . . 3

 . . . 4

 . . . 5

 . . . 6

 . . . 7

Point
Repetition instructions

FOR-TIMES
FOR-ON
FOR-OFF
NEXT

0, 1, 2, etc., starting from the
first instructions defined by the
above repetition instructions :

Pass point

0 1 2

 2- D3000  D3006

CPU
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[ CPU ]

利用运动 SFC 程序的数据更新 在每个点输入到运动 CPU 的定位数据 

(A)

(B)

(C)

(D)

(A)

(B)

(C)

(D)

0

2

4

6

8

10

12

14

16

18

20

22

24

26

28

30

0

1

2

3

4

5

6

7

(1)

(5)

(6)

(7)

(8)

(9)

(10)

(11)

(12)

(13)

(14)

(15)

(16)

Updated data Indirect device D
Updating

First
positioning

Second
positioning

Point
Input

Positioning point

Point 0

1

2

3

4

5

6

7

Point 0

Data set pointer for
constant-speed control

Indicates the last
positioning data input
to the Motion CPU.
Each time the
positioning at a point
is completed, the
value increases by
one.

Update data set pointer

Indicates the last
positioning data
updated by the Motion
SFC program last time.
The user controls
this pointer in the
Motion SFC program.

0123456

(1)(3)(5)(7)(9)(11)(13)

(2)(4)(6)(8)(10)(12)(14)

1234567

(3)(5)(7)(9)(11)(13)(15)

(4)(6)(8)(10)(12)(14)(16)

2345670

(5)(7)(9)(11)(13)(15)(A)

(6)(8)(10)(12)(14)(16)(B)

3456701

(7)(9)(11)(13)(15)(A)(C)

(8)(10)(12)(14)(16)(B)(D)

456702

(9)(11)(13)(15)(A)(C)(5)

(10)(12)(14)(16)(B)(D)(6)

567023

(11)(13)(15)(A)(C)(5)(7)

(12)(14)(16)(B)(D)(6)(8)

670234

(13)(15)(A)(C)(5)(7)(9)

(14)(16)(B)(D)(6)(8)(10)

702345

(15)(A)(C)(5)(7)(9)(11)

(16)(B)(D)(6)(8)(10)(12)

023456

(A)(C)(5)(7)(9)(11)(13)

(B)(D)(6)(8)(10)(12)(14)

1

1

1

1

1

(2)

(3)

(4)

 
 

 

D

CPU

   

1

SFC

SFC
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[ ]

 0  6 ((1)  (14)) CPU

 “6” 
 “6” 0 6

(b) SFC 0 1 ((A) to (D)) 
( SFC )

“1” 2 6 ( (5)  (14))

(c) 0 1 7
CPU 0  ((1)  (2)) 7  ((15)

 (16))

(d)
CPU

3 D8 D10 SFC

CPU 2

CPU

SFC

要点  

点数可以由重复指令定义 

• 创建至少 8 点的伺服程序。 

• 如果点数小于 8 点，且包括很小移动量的经过点时，在利用运动 SFC 程序更新数

据之前可能会完成在各点的定位，且更新前的数据被写入到运动 CPU。 

• 创建足够的点数确保在间接软元件的值更新之前，运动 CPU 不会写入该定位数 

据。  
 
(13)    (D16+20n, D17+20n) ..........…….. 

/

(  6.14 )

(14)   (D18+20n, D19+20n)
.............……...........................................………………... 

Q172LX  (STOP) 
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3.2.2 

 JOG 

 3.1 

( ): Q172CPU(N) 1 8

(1) JOG  (D640+2n) ....…......................….. 

名称 轴 1 轴 2 轴 3 轴 4 轴 5 轴 6 轴 7 轴 8 

D641, D640 D643, D642 D645, D644 D647, D646 D649, D648 D651, D650 D653, D652 D655, D654 

轴 9 轴 10 轴 11 轴 12 轴 13 轴 14 轴 15 轴 16 

D657, D656 D659, D658 D661, D660 D663, D662 D665, D664 D667, D666 D669, D668 D671, D670 

轴 17 轴 18 轴 19 轴 20 轴 21 轴 22 轴 23 轴 24 

D673, D672 D675, D674 D677, D676 D679, D678 D681, D680 D683, D682 D685, D684 D687, D686 

轴 25 轴 26 轴 27 轴 28 轴 29 轴 30 轴 31 轴 32 

JOG 速度设

定寄存器 

D689, D688 D691, D690 D693, D692 D695, D694 D697, D696 D699, D698 D701, D700 D703, D702 

 

(a) JOG JOG 

(b) JOG 

mm inch degree PLS               单位 

项目 设定范围 单位 设定范围 单位 设定范围 单位 设定范围 单位 

JOG 速度 
1 到

600000000 

10-2 

[mm/min] 

1到

600000000 

10-3 

[inch/min] 

1到

2147483647 

10-3 

[degree/min] 

1到

10000000 
[PLS/s] 

 
(c)   JOG OFF ON JOG

JOG , JOG 

(d) JOG 6.20
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3.2.3  

(1)  SET/RST  (D704  D708, D755  D757)
..…........…............................................................................ 

PLC CPU ON/OFF D , 

0 1 ON 1 0 OFF

( M2000  M2053  “3.1.3 “ )

No. 功能 位软元件 请求寄存器 

1 PLC 就绪标志 M2000 D704 

2 速度切换点指定标志 M2040 D705 

3 所有轴伺服 ON 指令 M2042 D706 

4 实/虚模式切换请求(仅限 SV22) M2043 D707 

5 JOG 操作同步启动指令 M2048 D708 

6 手动脉冲发生器 1 使能标志 M2051 D755 

7 手动脉冲发生器 2 使能标志 M2052 D756 

8 手动脉冲发生器 3 使能标志 M2053 D757 

 
(2) JOG  (D710 D713)

....….……………..….…………......................…………… 
(a) JOG

 
b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0

Axis 16 Axis 15 Axis 14 Axis 13 Axis 12 Axis 11 Axis 10 Axis 9 Axis 8 Axis 7 Axis 6 Axis 5 Axis 4 Axis 3 Axis 2 Axis 1

Axis 32 Axis 31 Axis 30 Axis 29 Axis 28 Axis 27 Axis 26 Axis 25 Axis 24 Axis 23 Axis 22 Axis 21 Axis 20 Axis 19 Axis 18 Axis 17

Axis 16 Axis 15 Axis 14 Axis 13 Axis 12 Axis 11 Axis 10 Axis 9 Axis 8 Axis 7 Axis 6 Axis 5 Axis 4 Axis 3 Axis 2 Axis 1

Axis 32 Axis 31 Axis 30 Axis 29 Axis 28 Axis 27 Axis 26 Axis 25 Axis 24 Axis 23 Axis 22 Axis 21 Axis 20 Axis 19 Axis 18 Axis 17

Forward
rotation
JOG

Reverse
rotation
JOG

D710

D711

D712

D713

(Note-1) :  Make JOG operation simultaneous start axis setting with 1/0.
1 : Simultaneous start execution
0 : Simultaneous start not execution

(Note-2) :  The range of axis No.1 to 8 is effective in the Q172CPU(N).  
 

 

JOG

JOG

( -1): JOG I/O
1:
0:

( -2):Q172CPU(N) 1 8

(b) JOG 6.20.3 

(3)  (D714 D719) ....…….. 
(a)
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b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0

Axis 16 Axis 15 Axis 14 Axis 13 Axis 12 Axis 11 Axis 10 Axis 9 Axis 8 Axis 7 Axis 6 Axis 5 Axis 4 Axis 3 Axis 2 Axis 1

Axis 32 Axis 31 Axis 30 Axis 29 Axis 28 Axis 27 Axis 26 Axis 25 Axis 24 Axis 23 Axis 22 Axis 21 Axis 20 Axis 19 Axis 18 Axis 17

Axis 16 Axis 15 Axis 14 Axis 13 Axis 12 Axis 11 Axis 10 Axis 9 Axis 8 Axis 7 Axis 6 Axis 5 Axis 4 Axis 3 Axis 2 Axis 1

Axis 32 Axis 31 Axis 30 Axis 29 Axis 28 Axis 27 Axis 26 Axis 25 Axis 24 Axis 23 Axis 22 Axis 21 Axis 20 Axis 19 Axis 18 Axis 17

Axis 16 Axis 15 Axis 14 Axis 13 Axis 12 Axis 11 Axis 10 Axis 9 Axis 8 Axis 7 Axis 6 Axis 5 Axis 4 Axis 3 Axis 2 Axis 1

Axis 32 Axis 31 Axis 30 Axis 29 Axis 28 Axis 27 Axis 26 Axis 25 Axis 24 Axis 23 Axis 22 Axis 21 Axis 20 Axis 19 Axis 18 Axis 17

D714

D715

D716

D717

D718

D719

P1

P2

P3

(Note-1)  : Make the axis No. controlled with the manual pulse generator
                 setting with 1/0.

1 : Specified axis
0 : Unspecified axis

(Note-2) : The range of axis No.1 to 8 is effective in the Q172CPU(N).  
 

 

( -1): 1/0
1:
0:

( -2):Q172CPU(N) 1 8

(b)   6.21

(4) 1  (D720  D751)
.............................................................................................. 
(a)

1 (1  10000) 

1 脉冲输入倍

率设定寄存器 
轴号 设定范围 

1 脉冲输入放

大设定寄存器 
轴号 设定范围 

D720 轴 1 D736 轴 17 

D721 轴 2 D737 轴 18 

D722 轴 3 D738 轴 19 

D723 轴 4 D739 轴 20 

D724 轴 5 D740 轴 21 

D725 轴 6 D741 轴 22 

D726 轴 7 D742 轴 23 

D727 轴 8 D743 轴 24 

D728 轴 9 D744 轴 25 

D729 轴 10 D745 轴 26 

D730 轴 11 D746 轴 27 

D731 轴 12 D747 轴 28 

D732 轴 13 D748 轴 29 

D733 轴 14 D749 轴 30 

D734 轴 15 D750 轴 31 

D735 轴 16 

1 到 10000 

(注-2) 

D751 轴 32 

1 到 10000 (注-

2) 

 ( -1): Q172CPU(N) 1 8

( -2):  SW6RN-SV13Q /22Q  (Ver.00B ) (1 100)

(b) 6.21
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(5) (D752  D754)
.............................................................................................. 
(a)

手动脉冲发生器平滑倍率设定寄存器 设定范围 

手动脉冲发生器 1 (P1): D752 

手动脉冲发生器 2 (P1): D753 

手动脉冲发生器 3 (P1): D754 

0 到 59 

 
(b)

 (t) = (  + 1)  56.8 [ms]

(c)
 

OFF

ON

V

Manual pulse
generator input

V1

t t t t

Manual pulse generator
enable flag (M2051)

 
 

 

 
 (V

1
) [PLS/s] =( / )  ( 1 )

移动量 (L) = (1 脉冲移动量) ×输入脉冲数 
(手动脉冲发生器 1 脉冲输入倍率

设定) 

 

    

(1) 
• 设定单位 mm :0.1[µm] 
  

  inch :0.00001[inch] 
  

  degree :0.00001[degree] 
  

  PLS :1[PLS] 

 
(2)  56.8[ms]  3408[ms]
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(6)  (D792  D799)....…...….. 
ON

 
b15 to b12 b11 to b8 b7 to b4 b3 to b0

D792

D793

D794

D795

D796

D797

D798

D799

Axis 4 Axis 3 Axis 2 Axis 1

Axis 8 Axis 7 Axis 6 Axis 5

Axis 12 Axis 11 Axis 10 Axis 9

Axis 16 Axis 15 Axis 14 Axis 13

Axis 20 Axis 19 Axis 18 Axis 17

Axis 24 Axis 23 Axis 22 Axis 21

Axis 28 Axis 27 Axis 26 Axis 25

Axis 32 Axis 31 Axis 30 Axis 29

Servo amplifier type
0 . . . . . Axis unused 
2 . . . . . Servo amplifier 
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3.3  (#)

CPU  (#0  #8191)  #8000  #8063  SFC 

 #8064  #8191  SFC 

“Q173CPU(N)/Q172CPU(N)  (SV13/SV22)  (  SFC)”

(1)  (#8064  #8191) ................................. 
“ ”, “ ”  “ ”

轴号 软元件号 信号名称 

1 #8064 ~ #8067    

2 #8068 ~ #8071   

3 #8072 ~ #8075  
 信号名称 

(注－1)
 信号内容 刷新周期 信号类型 

 

4 #8076 ~ #8079 

5 #8080 ~ #8083 

6 #8084 ~ #8087 

7 #8088 ~ #8091 

 +0 伺服放大器类型 

1 : MR-H-BN         5 : MR-J2-M 

2 : MR-J-B            6 : MR-J2-03B5 

3 : MR-J2-B        65 : FR-V500 

4 : MR-J2S-B 

伺服放大器电源开启时  

8 #8092 ~ #8095  +1 电机电流 -5000 到 5000 ( 0.1[%] )  

9 #8096 ~ #8099  +2  

10 #8100 ~ #8103  +3 
电机速度 -50000 到 50000 ( 0.1[r/min] ) 

3.55[ms] 

监视软元件 

 

11 #8104 ~ #8107  (注-1) : 表示各轴的最低伺服监视软元件号的值被 “+0, +1 ···” 的值。  

12 #8108 ~ #8111   

13 #8112 ~ #8115   

14 #8116 ~ #8119   

15 #8120 ~ #8123   

16 #8124 ~ #8127   

17 #8128 ~ #8131   

18 #8132 ~ #8135   

19 #8136 ~ #8139   

20 #8140 ~ #8143   

21 #8144 ~ #8147   

22 #8148 ~ #8151   

23 #8152 ~ #8155   

24 #8156 ~ #8159   

25 #8160 ~ #8163   

26 #8164 ~ #8167   

27 #8168 ~ #8171   

28 #8172 ~ #8175   

29 #8176 ~ #8179   

30 #8180 ~ #8183   

31 #8184 ~ #8187   

32 #8188 ~ #8191  

 

 

 

 (#8064  #8191) SW6RN-SV13Q /SV22Q  (Ver.00D

)
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3.4  (SP.M)

CPU M9000 M9255 256 

 M9073  M9079 7  3.2

( M9073 M9079 2.1 “ ” )

 3.2 

软元件号 信号名称 刷新周期 信号类型 

M9073 PCPU WDT 错误标志 

M9074 PCPU 准备完成标志 

M9075 测试模式中标志 

M9076 紧急停止输入标志 

M9077 手动脉冲发生器轴设定错误标志 

M9078 测试模式请求错误标志 

M9079 伺服程序设定错误标志 

主周期 状态信号 

 
(1) PCPU WDT  (M9073) ........................................... 

CPU ON

 CPU  WDT 

 CPU WDT ON  CPU

 M9073 ON CPU

 “  CPU WDT  (D9184)”

(  3.5 ).

(2) PCPU  (M9074) ………................................. 
PLC CPU

(a)  PLC  (M2000) OFF ON

ON
M

(b) PLC (M2000) OFF OFF
 

PLC ready flag
(M2000)

PCPU READY 
complete flag 
(M9074) The servo parameters are 

written to the servo amplifiers
and the M-codes are cleared.

t

 
 

 

PLC

PCPU 

M
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(3)  (M9075) ........……..................................... 
(a)

SFC
• OFF ......... 

• ON   ......... 

(b)

(M9078) ON

(4)  (M9076) ....….........................………… 
ON/OFF

• OFF ........ ON

• ON   ........ OFF

要点  

(1) 如果在定位期间输入紧急停止信号，进给当前值在参数块设定的快速停止减速时

间内不断变化。同时，因为所有轴伺服 ON 指令(M2042) OFF，伺服也 OFF 。 

当紧急停止信号输入后经过了快速停止减速时间时，进给当前值返回到紧急停止

初始化时的值。  

 
(2) 如果在紧急停止减速时间消逝之前取消紧急停止，出现伺服错误。 

 
(5)  (M9077) .………............ 

(a)  (D714 to D719) /

• OFF ......... D714  D719 

• ON   ......... D714  D719 
(b)  M9077 ON  (D9185

 to D9187)

(6)  (M9078) ............................………. 
(a) ON

(b) M9078 ON  (D9182, D9183)

(7)  (M9079) ..................................…... 

• OFF ...... 

• ON   ...... 



3 

3.5  (SP.D)

CPU D9000  D9255  256 
 D9180  D9201 22

(D9180  D9201 2.2 )

 3.3 

软元件 No. 信号名称 刷新周期 存取周期 信号类型 

D9180 

D9181 
不可使用    

D9182 

D9183 
测试模式请求错误信息 测试模式请求时 

D9184 运动 CPU WDT 错误原因 运动CPU WDT 发生错误时 

D9185 

D9186 

D9187 

手动脉冲发生器轴设定错误信息 手动脉冲发生器使能标志 时  

D9188 运动运算周期 运算周期 

D9189 错误程序号 

D9190 错误项目信息 
启动时 

D9191 

D9192 
伺服放大器安装信息 

电源 ON 时/ 

运算周期 

D9193 

D9194 

D9195 

实/虚模式切换错误 虚模式移行时 

D9196 PC 链接通讯错误代码 运算周期 

D9197 运动 CPU 设定的运算周期 电源 ON 时 

 
监视软元

件 

D9198 

D9199 
不可使用    

D9200 开关状态 主周期 

D9201 LED状态 立即 
 

监视软元

件 

 

 
 (D9182, D9183) ….................... 

(M9078) ON /

 
b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0

Axis 16 Axis 15 Axis 14 Axis 13 Axis 12 Axis 11 Axis 10 Axis 9 Axis 8 Axis 7 Axis 6 Axis 5 Axis 4 Axis 3 Axis 2 Axis 1

Axis 32 Axis 31 Axis 30 Axis 29 Axis 28 Axis 27 Axis 26 Axis 25 Axis 24 Axis 23 Axis 22 Axis 21 Axis 20 Axis 19 Axis 18 Axis 17

Stores the during operation/stop
data of each axis

D9182

D9183

(Note): The range of axis No.1 to 8 is effective in the Q172CPU(N).
0 : During stop
1 : During operation  

 

 

/

( ):Q172CPU(N) 1 8
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(2) CPU WDT  (D9184) ……..............…........
CPU 

错误代码 错误原因 发生错误时的操作 采取措施 

1 S/W 故障 1 

2 

运算周期超时 

•复位。 

• 如果复位后错误再出现， 

1) 在系统设定中改变运算周期为较大的

值。 

2) 减少系统中时间任务或NMI任务的

指令执行数目。 

3 

Q 总线 WDT 错误 •复位。 

• 如果复位后错误再出现，可能有关的模

块或有关的槽(基板单元)故障:更换模块/

基板单元。 

4 WDT 错误 

30 
信息处理器 H/W 错误 

•复位。 

• 如果复位后错误再出现，解释错误现象

并咨询我们的销售代表。 

201到 215 

Q 总线 H/W 故障 

  

201

Error contents 
01 : Q bus error 1
02 : Q bus error 2
04 : Q bus error 4
08 : Q bus error 8

Error code = Total of the error contents + 200 

 

 

250 到 253 

伺服放大器接口 H/W 故障 

    

250

Faulty SSCNET No.
  0 : SSCNET 1
  1 : SSCENT 2
  2 : SSCNET 3
  3 : SSCNET 4

Error code = Total of the faulty SSCNET No. + 250  
 

• 用复位键复位。 

• 如果复位后错误再出现，可能有关的模

块或有关的槽(基板单元)故障:更换模块/

基板单元。 

300 S/W 故障 3 •复位。 

8点以上的CPSTART指令启动程序数超过同时可启

动的程序数。 

 

同时可启动的程序的数   

14  

301 

 

•复位。 

• 在可同时启动程序数范围内利用

CPSTART 指令的 8 点以上的启动程

序。 

302 
ROM 运行期间，写入内部 FLASH ROM的系统设定

数据，程序和参数出现错误。 

所有轴立即停止，运行不能

启动。 

• 写系统设定数据，程序和参数到内部

FLASH ROM。 

 

= +200

SSCNET 250



3 

(3) (D9185  D9187)
.......................................................................................….. 

OFF ON

D9185  D9187  (M9077)

ON
 

(Note-1): The setting range (1 to 100) is effective in the SW6RN-SV13Q   /SV22   Q  
               (Ver.00B or before).

Store the 1-pulse input magnification setting
errors of the axis.

0 : Normal
1 : Setting error

(Input magnification of each axis is except

1 to 10000) (Note-1)

b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0

Axis 16 Axis 15 Axis 14 Axis 13 Axis 12 Axis 11 Axis 10 Axis 9 Axis 8 Axis 7 Axis 6 Axis 5 Axis 4 Axis 3 Axis 2 Axis 1

Axis 32 Axis 31 Axis 30 Axis 29 Axis 28 Axis 27 Axis 26 Axis 25 Axis 24 Axis 23 Axis 22 Axis 21 Axis 20 Axis 19 Axis 18 Axis 17

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 P3 P2 P1 P3 P2 P1

All turn to 0.

(Note-2): The range of axis No.1 to 8 is effective in the Q172CPU(N).

D9185

D9186

D9187

Store the axis setting errors of the manual pulse
generators connected to P1 to P3 of Q173PX.

0 : Normal
1 : Setting error

Store the smoothing magnification setting errors
of the manual pulse generators connected to P1
to P3 of Q173PX.

0 : Normal
1 : Setting error

(Axis setting in each digit is except 1 to 32)

(Axis setting in each digit is except 0 to 59)

 
 

 

Q173PX P1 P3

1 32

Q173PX P1 P3

0 59

0

1

1 10000 1-1 SW6RN-SV13Q I/SV22I Q Ver.00B 1 100

-2 Q172CPU(N) 1 8

(4)  (D9188) ….…......................…..………….
[µs]
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(5)  (D9189) ....................................……….......... 
(a)  (M9079) ON

 (0  4095)

(b)

(6)  (D9190) ...........………............................... 
 (M9079) ON

 1.1 

(7)  (D9191 D9192) ................ 
CPU ON

 

Axis 16 Axis 15 Axis 14 Axis 13 Axis 12 Axis 11 Axis 10 Axis 9 Axis 8 Axis 7 Axis 6 Axis 5 Axis 4 Axis 3 Axis 2 Axis 1

Axis 32 Axis 31 Axis 30 Axis 29 Axis 28 Axis 27 Axis 26 Axis 25 Axis 24 Axis 23 Axis 22 Axis 21 Axis 20 Axis 19 Axis 18 Axis 17

b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0

D9191

D9192

(Note): The range of axis No.1 to 8 is effective in the Q172CPU(N).

Sarvo amplifier installation state
Installation 
Non-installation

. . . . . . . . 1
. . . . 0  

 

 

 ( ):Q172CPU(N) 1 8

(a)
1) /

•  ......... ( )
• .......

OFF

2) 

伺服放大器 
系统设定 

安装 未安装 

使用 (轴号设定) 1  0  

不可使用 0  

 



3 

(8) PC  (D9196) ....................................... 
PC

PC 通讯错误代码存储寄存器 内容 

D9196 

   00: 无错误 

   01: 接收时序错误 

   02: CRC 错误 

   03: 通讯响应代码错误 

   04: 接收帧错误 

   05: 通讯任务启动错误 

(当重启动正常通讯时，各错误代码复位到 "00".) 

 
 PC 1.5

(9) CPU  (D9197) ................................... 
 [µs] 

 “ ”  

 “0.8[ms] / 1.7[ms] / 3.5[ms] / 7.1[ms] / 14.2[ms]” 

( ): MR-H BN  0.8[ms] 

 MR-H BN 0.8[ms] 

1.7[ms] 

(10)    (D9200) …………………................……….. 
 CPU 

 

Switch state of CPU

b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1

Memory card switch
   Always OFF
  (All setting of each
   digit is "0".) 

b0

D9200

No used

0 : RUN
1 : STOP
2 : L.CLR

0 : OFF
1 : ON

b8 to b12 corresponds to
SW1 to SW5 of the 
system setting switch.
(b13 to b15 : Not used)

  

 

CPU

OFF

( 0 )

b8 b12

SW1 SW5

(b13 b15: )
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(11)   LED  (D9201)………….....………………..…… 
CPU LED ( 0 , 1 

 2 )
 

RUN

b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0

D9201

ERROR

M.RUN

BAT.ALARM

BOOT

Not used

MODE
   0 : OFF
   1 : Green
   2 : Orange

(Note): Indicate the following setting.
               0 : OFF
               1 : ON
               2 : Flicker  
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备忘录 
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4. 

4.1 

CPU CPU CPU 
(1)  CPU 

(2)  CPU /

(3)   
( Q173CPU(N)/Q172CPU(N)  (SV13/SV22)

 ( SFC) )
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4.2 

(1)

(2)

(3)  4.1

 4.1 

设置范围 

mm inch degree PLS No. 项目 

设置范围 单位 设置范围 单位 设置范围 单位 设置范围 单位 

初始值 单位  注释 章节 

1 单位设置 0  1  2  3  3  
• 设置定位控制时各轴的指令

值。  

2 

每转脉冲

数 

(AP) 

1~ 2147483647[PLS] 20000 

•设置由机械系统决定的电机每

转的反馈脉冲数。 

3 

每
个
脉
冲
的
移
动
量

 (
A

) 

每转移动

量 

(AL) 

0.1 ~ 

214748364.7 

0.00001 ~ 

21474.83647 

0.00001 ~ 

21474.83647 

1 ~ 

2147483647 
20000 

•设置由机械系统决定的每转电

机的移动量。 

4.2.1 

4 回差补偿量 (注) 0 ~ 6553.5 0 ~ 0.65535 0 ~ 0.65535 0 ~ 65535 0 

• 设置机械的回差补偿量。 

• 在每次定位方向改变时补偿设

定的补偿量。 

设置范围表达式如下。 

0 ≦ (回差补偿量) × AP/AL≦ 

65535 

7.2 

5 行程上限 (注) 

-214748364.8 

~ 

214748364.7 

-21474.83648 

~ 

21474.83647 

0 ~ 

359.99999 

-2147483648 

~ 

2147483647 

2147483647 

• 设置机械行程范围上限。 设置

范围表达式如下。 

(仅限 SV13 ) -2147483648 ≦ 

(行程上限值) × AP/AL ≦ 

2147483647 

4.2.3 

6 行程下限 (注) 

-214748364.8 

~ 

214748364.7 

-21474.83648 

~ 

21474.83647 

0 ~ 

359.99999 

-2147483648 

~ 

2147483647 

0 

•设置机械行程范围下限。 设置

范围表达式如下。 

(仅限 SV13 ) -2147483648 ≦ 

(行程下限值) × AP/AL ≦ 

2147483647 

7 
指令到位范围 
(Note) 

0.1 ~ 

214748364.7 

µm 

0.00001 ~ 

21474.83647 

inch 

0.00001 ~ 

359.99999 

degree 

1 ~ 

2147483647 

PLS 

100 

PLS 

• 设置指令到位信号

(M2403+20n)变为 ON时的位

置[(定位地址) - (当前值)]。 

设置范围表达式如下。 

1 ≦ (指令到位范围) × AP/AL 

≦ 32767 

4.2.4 

 ( ) :
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4.2.1 /

Q173CPU(N)/Q172CPU(N) 

 “ ”  “ ”

要点  

(1) 通过调整“电子齿轮”修正指令移动量和实际移动量的机械系统误差。 

 
(2)  机械移动时，小于 1 个脉冲时不能脉冲输出的值在 Q173CPU(N)/Q172CPU(N)

内部累积 ，累积值超过 1 个脉冲时输出总的累积脉冲。 

 
(3)  在原点回归完成时，当前值改变完成时，速度切换控制启动时(进给当前值更新

除外)和定长进给控制启动时清除小于 1 个脉冲不能执行脉冲输出的累积值，变

为“0”。(当清除累积值时，只产生被清除的量的进给机械值误差。) 
 

/

(a) /
(AP)/ (AL) 

 ( )

CPU 

 
 

 
 
 

Q173CPU(N)/Q172CPU(N)

AP
AL

PLS
PLS

PLS

M

ENC

 4.1 CPU

例如，假设伺服电机连接到滚珠丝杠。因为电机每转机械的移动量 (  S)  
单位是 [mm] / [inch], 所以程序中设置的移动量(定位地址)以[mm] / [inch]  
为单位发指令。但伺服放大器以脉冲为单位控制伺服电机。 
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 0.00015[mm]

 19[mm]  124518.4[PLS]  0.4[PLS]

CPU  124518[PLS]  CPU

4.2.2 

(1)   
(  7.2 )

回差补偿量 × 每转脉冲数 (AP) 
0  

每转移动量 (AL) 
(=A)  65535[PLS] 

 
(2) ( )

(2053 )

电机最大速度 [r/min] × 1.2 × 编码器分辨率 [PLS] × 运算周期 [ms] 
A  

60[s] × 1000[ms] 
[PLS] 

 

4.2.3 /

/
 

 

 
 
 

( )

RLS

( )

( )

RLS

. 4.3 /
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(1)

启动 是否检查 注释 

• 位置跟踪控制 

• 恒速控制 

• 速度切换控制 

• 定位控制 

• 定长进给控制 

检查 

• 检查在定位启动时进给当前值是否在行程限范围内。如

果超出范围，出现错误(错误代码：106)且不执行定位。 

• 如果在圆弧插补启动期间插补路线超出行程范围，出现

错误(错误代码：207， 208)且减速停止。  

• 如果当前值超过行程限值，减速停止。 

• 速度控制(I) 

• 速度控制 (II) 
不检查 

• 当前值变为 "0"，直至接收到外部限位信号 (FLS, RLS, 

STOP)为止继续运行。 

• 速度/位置切换控制 (包括

重启动时) 
• 切换到位置控制后检查。 

• JOG 操作 

• 当在当前指令速度下执行减速停止时，如果当前值超过

行程限范围，在到达行程限之前减速停止。(错误代码： 

207) 可能朝返回到行程范围的方向移动。
(注-1)

. 

• 手动脉冲发生器操作 

检查 

• 如果当前值超过行程限范围，在行程限处停止 (错误代

码： 207) 。在这种情况下，不进行减速停止。 可能向

返回到行程范围的方向移动。 
(注-2)

。 

 ( -1): SW6RN-SV13Q /SV22Q (Ver.00M ) 
SW6RN-SV13Q /SV22Q (Ver.00L ) 

( -2): SW6RN-SV13Q /SV22Q (Ver.00N ) 
SW6RN-SV13Q /SV22Q (Ver.00M ) 

要点  

(1) 除在固定参数中设置行程上/下限值以外，也可利用外部限制信号(FLS, RLS)设

置行程限范围。 

 
(2) 使外部限制信号为 OFF，执行减速停止。 

参数块中可以设定"减速时间" 和 "快速停止减速时间"作为减速停止时间. 

 



4 

4.2.4 

( )
 [(  – 

) ( )] (M2403 + 20n) ON

 
 

ON 
OFF 

V 

t 

 
 
 

/

(M2403+20n)
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4.3 /

(1)

(2) /

注意 
 利用外部设备设置伺服参数/矢量变频器参数后，请执行“相对性检查” 并在“无错误”状态下

执行位置控制。如果有错误，根据本手册确认检查内容并使其恢复正常。   

关于 "相对性检查"参考各软件的帮助。 
 
 

4.3.1 

 4.2  4.4

伺服放大器型号 技术资料集名称 

MR-H BN, 

MR-H BN4 
SSCNET-兼容 MR-H BN 伺服放大器技术资料集 (SH-3192) 

MR-J2S- B SSCNET-兼容 MR-J2S- B 伺服放大器技术资料集(SH-030007) 

MR-J2M-B  SSCNET-兼容 MR-J2M-B 伺服放大器技术资料集(SH-030012) 

MR-J2- B SSCNET-兼容 MR-J2- B 伺服放大器技术资料集(IB-67288) 

MR-J2-03B5 SSCNET-兼容 MR-J2-03B5 伺服放大器技术资料集 (SH-030005) 

 

(1)   

 4.2  ( ) 
设置值，设置范围 

(利用外部设备设置) 

可以设置的伺服放大器 

(  : 可以) 
编号 项目 设置内容 

设置值 
MR- 

H-BN 

MR- 

H-BN4 

MR- 

J2-B 

MR- 

J2S-B 

MR- 

J2-Jr 

章节  

1(注) 伺服系列 

2(注)  放大器设置 

再生制动电阻  

(再生电阻选件) 

3(注)  再生制动电阻 

(外部动态制动选

择) 

• 根据系统设置自动设置。  
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 4.2  ( )  ( )
设置值，设置范围 

(利用外部设备设置) 

可以设置的伺服放大器 

 (  :可以) 
编号 项目 设置内容 

设置值 
MR- 

H-BN 

MR- 

H-BN4 

MR- 

J2-B 

MR- 

J2S-B 

MR- 

J2-Jr 

章节  

4(注) 电机类型 

5(注)  电机容量 

6 电机转速 

7 反馈脉冲数 

•根据系统设置自动设置。  

8 旋转方向设置 
• 设置从伺服电机的负载侧观察的旋转

方向。 

• 设置负载侧观察的旋转方向。 

正转  

反转  

      

0: 只有速度 

1: 位置/速度 

2: 不执行 (自动调谐无效) 

     

9 自动调谐设置 • 选择自动调谐。 
0: 插补模式 

1: 自动调谐模式 1 

2: 手动模式 2 

3: 自动调谐模式 2 

4: 手动模式 1 

     

4.3.8 

1: 正常模式 

2: 正常模式 

3: 正常模式 

4: 正常模式 

5: 正常模式 

8: 摩擦负载对策模式 

9: 摩擦负载对策模式 

A: 摩擦负载对策模式 

B: 摩擦负载对策模式 

C: 摩擦负载对策模式 

     

1: 低响应 (15HZ) 

2: 低响应(20HZ) 

3: 低响应(25HZ) 

4: 低响应(30HZ) 

5: 低响应(35HZ) 

6: 低响应(45HZ) 

7: 低响应(55HZ) 

8: 中响应 (70HZ) 

9: 高响应 (85HZ) 

A: 高响应 (105HZ) 

B: 高响应 (130HZ) 

C: 高响应 (160HZ) 

D: 高响应 (200HZ) 

E: 高响应 (240HZ) 

10 伺服响应设置 

• 提高伺服响应时设置。 

(自动调谐有效时) 

• 根据机械的刚性选择最优响应。 

• 为改善指令响应的跟踪性能并减少整

定时间，机械刚性越高，可以设置响

应越快。  

F: 高响应 (300HZ) 

     

4.3.9 

 

要点  

(1) 当上表中标注有“注”的项目改变时，多 CPU 系统复位后或 PLC READY 标志

(M2000)由 OFF 变为 ON 后请开启伺服电源。 

 
(2) 使用 MR-J2M-B 时，请在系统中设置 "MR-J2S-B" 。 

伺服参数的设置范围与 MR-J2S-B 相同。 
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(2)   

 4.3 ( ) 
设置值，设置范围 

(利用外部设备设置值) 

可以设置的伺服放大器 

(  : 可以) 
序号 项目 设置内容 

设置值 
MR- 

H-BN 

MR- 

H-BN4 

MR- 

J2-B 

MR- 

J2S-B 

MR- 

J2-Jr 

章节  

0 ~ 100.0[times]      

1 负载惯量比 

• 设置伺服电机负载惯量比。 

• 在自动调谐时应用自动调谐的结果。 

要点  
在多CPU系统电源ON、复位和PLC 

就绪标志(M2000)为ON时，“负载惯

量比”，“位置控制增益 1，2”，“速

度控制增益 1，2”和“速度积分补偿”

传送到伺服放大器。当执行自动调谐

时，伺服放大器内部变为最优值。 此时

自动调谐的结果反映到

Q173CPU(N)/Q172CPU(N) 。 

0 ~ 300.0[times]      

4.3.7 

4 ~ 1000[rad/s]      
2 位置控制增益 1 

• 设置位置环 1的增益。 

• 如果提高位置控制增益 1，对位置指令

的跟踪性能提高。 4 ~ 2000[rad/s]      
4.3.2 

20 ~ 5000[rad/s]      
3 速度控制增益 1 

• 通常此参数设置利用初始值。 

• 增益增加，虽然可以改善响应性但振动

和噪声更容易产生。 
20 ~ 8000[rad/s]      

4.3.3 

1 ~ 500[rad/s]      
4 位置控制增益 2 

• 设置位置环 2的增益。 

• 可以提高对负载干扰的响应性。 

• 较高的设置能提高响应性，但振动和噪

声更容易产生。 1 ~ 1000[rad/s]      

4.3.2 

20 ~ 8000[rad/s]      

5 速度控制增益 2 

• 当刚性低或回差大的机械等振动产生时

设置。 

• 提高增益可以改善响应性，但振动和噪

声更有可能产生。 20 ~ 20000[rad/s]      

4.3.3 

6 速度积分补偿 • 设置积分补偿的时间常数。 1 ~ 1000[ms]      4.3.4 

00: 未使用 

01: 1125[Hz] 

02: 563[Hz] 

03: 375[Hz] 

04: 282[Hz] 

05: 225[Hz] 

06: 188[Hz] 

07: 161[Hz] 

     

7 

机械共振抑制滤

波器 (选择陷波

滤波器) 

• 选择与机械系统共振频率相适应的频率 
00: 未使用 

01: 1125[Hz] 

02: 563[Hz] 

03: 375[Hz] 

04: 282[Hz] 

05: 225[Hz] 

06: 188[Hz] 

07: 161[Hz] 

08: 141[Hz] 

09: 125[Hz] 

10: 113[Hz] 

11: 102[Hz] 

12: 94[Hz] 

13: 87[Hz] 

14: 80[Hz] 

15: 75[Hz] 

     

4.3.10 

 



4 

 4.3  ( )  ( )
设置值，设置范围 

(利用外部设备设置值) 

可以设置的伺服放大器 

(  : 可以) 
序号 项目 设置内容 

设置值 
MR- 

H-BN 

MR- 

H-BN4 

MR- 

J2-B 

MR- 

J2S-B 

MR- 

J2-Jr 

章节  

机械共振抑制

滤波器 (选择

陷波滤波器)  

00: 未使用 

01: 4500[HZ] 

02: 2250[HZ] 

03: 1500[HZ] 

04: 1125[HZ] 

05: 900[HZ] 

06: 750[HZ] 

07: 642.9[HZ] 

08: 562.5[HZ] 

09: 500[HZ] 

0A: 450[HZ] 

0B: 409.1[HZ] 

0C: 375[HZ] 

0D: 346.2[HZ] 

0E: 321.4[HZ] 

0F: 300[HZ] 

10: 281.3[HZ] 

11: 264.7[HZ] 

12: 250[HZ] 

13: 236.8[HZ] 

14: 225[HZ] 

15: 214.3[HZ] 

16: 204.5[HZ] 

17: 195.7[HZ] 

18: 187.5[HZ] 

19: 180[HZ] 

1A: 173.1[HZ] 

1B: 166.7[HZ] 

1C: 160.1[HZ] 

1D: 155.2[HZ] 

1E: 150[HZ] 

1F: 145.2[HZ] 

     

7 (注-1) 

机械共振抑制

滤波器 (陷波

深度) 

• 选择与机械系统共振频率相适应的频

率。 

0: 深         (-40db) 

1:               (-14db) 

2:               (-8db) 
3: 浅     (-4db) 

     

4.3.10 

8 前馈增益 

• 设置位置控制时的前馈系数。 一定速度

运行时如果设置为 "100"，则不产生滞

留脉冲。但是如果快速加/减速，超驰可

能会变大。(设置为 100[%]时的加/减速

时间基准为 1[s] 以上。 

要点  
设置此参数时，必须把“自动调谐”设

置为 "2:无效 (自动调谐无效)"  

。 

0 ~ 100[%]      4.3.6 

9 到位范围 

• 设置伺服放大器的偏差计数器的滞留脉

冲。 

要点 
仅在MR-J2S-B 中，以反馈脉冲单位设

置“反馈脉冲”。 

0 ~ 32767[PLS]      4.3.5 

10 电磁制动顺序 
•从电磁制动互锁信号(MBR)变为OFF

开始到基板断路的延迟时间。 
0 ~ 1000[ms]      4.3.11 

 ( -1):  MR-J2S- B  2
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 4.3  ( ) ( )
设置值，设置范围 

(利用外部设备设置值) 

可以设置的伺服放大器 

(  : 可以) 
序号 项目 设置内容 

设置值 
MR- 

H-BN 

MR- 

H-BN4 

MR- 

J2-B 

MR- 

J2S-B 

MR- 

J2-Jr 

Section 

0: 伺服电机转速 (± 输出) 

1: 转矩 (± 输出) 

2: 伺服电机转速 (± 输出) 

3: 转矩 (+ 输出) 

4: 电流指令 输出 (± 输出) 

5: 指令 (F    T) (± 输出) 

6:滞留脉冲 1/1 (± 输出) 

7:滞留脉冲 1/4 (± 输出) 

8:滞留脉冲 1/16 (± 输出) 

9:滞留脉冲 1/32 (± 输出) 

A:滞留脉冲 1/64 (± 输出) 

     

11(Note-1) 
监视输出模式

选择 (监视 1) 0: 伺服电机转速(± 输出) 

1: 转矩 (± 输出) 

2: 伺服电机转速 (± 输出) 

3: 转矩 (+ 输出) 

4: 电流指令 输出 (± 输出) 

5: 指令 (F    T) (± 输出) 

6:滞留脉冲 1/1 (± 输出) 

7:滞留脉冲 1/16 (± 输出) 

8:滞留脉冲 1/64 (± 输出) 

9:滞留脉冲 1/256 (± 输出) 

A:滞留脉冲 1/1024 (± 输出) 

     

12(Note-1) 
监视输出模式

选择 (监视 2) 

• 选择伺服放大器模拟监视CH1和

CH2的输出信号。 

0: 伺服电机转速 (± 8V/最大转速) 

1: 转矩 (± 8V/最大转矩) 

2: 伺服电机转速 (+ 8V/最大转速) 

3: 转矩 (+ 8V/最大转矩) 

4: 电流指令输出 (± 8V/最大电流指令) 

5: 指令转速 (± 8V/最大转速) 

6:滞留脉冲 (± 10V/128 脉冲) 

7:滞留脉冲 (± 10V/2048 脉冲) 

8:滞留脉冲 (± 10V/8192 脉冲) 

9:滞留脉冲 (± 10V/32768 脉冲) 

A:滞留脉冲 (±10V/131072 脉冲) 

B: 母线电压 (+ 8V/400V) 

     

4.3.12 

 ( -1):  MR-J2S- B 2
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(3)   

 4.4  ( ) 
设置值，设置范围 

(利用外部设备设置) 

可以设置的伺服放大器 

(  : 有效) 
编号 项目 设置内容 

设置值 
MR- 

H-BN 

MR- 

H-BN4 

MR- 

J2-B 

MR- 

J2S-B 

MR- 

J2-Jr 

章节  

-9999 ~ 9999      
1 监视输出 1 偏置 • 设置监视输出 1 偏置值。 

-999 ~ 999      

-9999 ~ 9999      
2 监视输出 2 偏置 t •设置监视输出 2 偏置值。 

-999 ~ 999      

4.3.15 

3 
报警前数据选择 

(数据选择 1) 

4 
报警前数据选择 

(数据选择 2) 

0: 伺服电机转速 

1: 转矩 

2: 伺服电机转速 (+) 

3: 转矩 (+) 

4: 电流指令 输出 

5: 指令 (F    T) 

6:滞留脉冲 1/1 

7:滞留脉冲 1/4 

8:滞留脉冲 1/16 

9:滞留脉冲 1/32 

A:滞留脉冲 1/64 

     

5 
报警前数据选择

(采样时间选择) 

• 设置报警前数据选择。 

0: 1.77[ms] 

1: 3.55[ms] 

2: 7.11[ms] 

3: 14.22[ms] 

4: 28.44[ms] 

     

4.3.16 

6 零速度 • 设置零速度信号(zsp)的输出范围。 0 ~ 10000[r/min]      4.3.17 

1 ~ 1000[KPLS]      
7 

误差过大报警等

级 
• 设置误差过大报警(52)的输出范围。  

0.1 ~ 100.0[0.025rev] (Note-2)      
4.3.18 

8 
可选功能 5 (PI-

PID 切换 
• 选择 PI-PID 控制的切换。 

0: PI 控制一直无效。 

1: 位置控制时根据滞留脉冲切换有效。 

2: PID控制一直有效。 
     

9 
可选功能 5 (伺服

读出字符) 

• 用于读取伺服放大器地址 0400h 以后

的不旋转的原因，数据，参数名称和

报警名称。 

0: 日文 

1: 英文      

4.3.19 

10(注-1) 
可选功能 6 (串行

通讯波特率选择) 

0: 9600[bps] 

1: 19200[bps] 

2: 38400[bps] 

3: 57600[bps] 

0: 无效 

1: 有效 (大于 888[µs]的延迟时间后响应。) 11(注-1) 

可选功能 6 (通讯

响应延迟时间选

择) 

12(注-1) 

可选功能 6 (编码

器脉冲输出设置

选择) 

• 通讯波特率选择及通讯响应延迟时间

及编码器脉冲输出设置选择。 

0: 输出设置脉冲设定 

1: 分周比设定 

      

13(注-1) 
可选功能 6 (原点

设置条件选择) 
• 选择设置原点的条件。 

0: 需要电源ON后伺服电机Z-相通过 

1: 不需伺服电机电源ON 之后Z-相通过 
     6.22.15 

 ( -1):  MR-J2S- B 2
( -2): 
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4.3.2  1, 2

(1)  1
(a)

(b)
 

 

 
 
 

(2)  2
(a)

(b)  2

速度控制增益 2 1 
位置控制增益 2 = 

1 + 负载惯量比 
× 

10 
 

 
要点  

(1) 如果位置控制增益 1 过低，滞留脉冲数将增加且在高速运行时会出现伺服错误 

(误差过大)。 

 
(2) 可以利用外部设备检查位置控制增益 1 的 设置。 

(具体方法请参考各软件的帮助。) 
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4.3.3  1, 2

(1)  1
(a)   

(b)

(2) 2

(a)

(b)  2  4.5 

 4.5  2 
负载惯量比 

(GDL2 /GDM2) 
1 3 5 10 20 30 以上 注释 

设置值 [ms] 800 1000 1500 2000 2000 2000 
设置范围 1 ~ 9999 。  

(有效范围： 20 ~ 
5000) 

 

要点  

(1) 速度控制增益 1设置过高时，超驰变大，在停止中发生振动(异常电机噪声)。 

 
(2) 可以利用外部设备监视速度控制增益 1。 

(具体方法请参考各软件的帮助。) 
 

4.3.4 

(1)

(2) /

(3)  4.6 

 4.6 
负载惯量比 

(GDL2 /GDM2) 
1 3 5 10 20 30 以上 注释 

设置值 [ms] 20 30 40 60 100 200 
设置范围 1 ~ 9999 。  
(有效范围： 1 ~ 1000) 
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4.3.5 

(1) 

(2)  

 (M2402 + 20n) ON
 

Amount of droop

In-position
(M2402+20n)

ON

OFF

Setting value for in-position range

t

 
 
 

4.3.6 

 

:
............................0  100[%]

4.3.7 

(1)  
:

负载惯量  
负载惯量比 = 

电机惯量  
 

(2)

4.3.8 

4.3.9 

(1)
1 2..., 5

 8  C
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Response settings

1 :

2 :

3 : 

4 :

5 :

Low-speed response

Normal machine
(All servo amplifiers valid)

Standard mode

Machines with high friction
(MR -H   BN only valid)

High frictional load mode

8 :

9 :

A : 

B :

C :

Low-speed response

High-speed response

High-speed response  

 
 

( )

( MR-H  BN )

(2)

5 1

(3)
 

Motor speed

Command value 5    4    3     2     1

Response setting

Change in motor response based on the response setting
(At the positioning control)

Time

 
 

  

 
(4)   

4.3.10 

设置值 陷波频率[HZ] 

0 未使用 

1 1125 

2 750 

3 562 

4 450 

5 375 

6 321 

7 281 
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4.3.11 

4.3.12 

4.3.13  1

(1)

(2)

0 0

Carrier frequency selection

3 : 9kHz (low-noise)
0 : 2.25kHz (non low-noise)

Encoder type

1 : 4-wire type
0 : 2-wire type

0 2.25KHz

3 9KHz

0 2

1 4

要点  

可选功能 1 (载波频率选择) 

设置低噪声时，电机的连续输出容量会降低 。 
 
(3)  ( MR-J2S- B/MR-J2- B )

 (EM1) 
0: 

1:  ( ON)
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4.3.14  2

(1)
0: 

1: 

 CPU SFC 

(2)

0:
•  OFF

• 

• 
1: 1)  3) 0 

(3)
( MR-J2S- B/MR-J2- B )

0: 

1: 

(4)
( MR-J2S- B/MR-J2- B)

MR-H BN 
0: 

1: 
MR-J2S- B/MR-J2- B

 [900] ( ), 
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要点  

可选功能 2 (无电机运行选择) 

无电机运行与实际电机运行时不同，对于无电机运行的输入信号，在负载转矩为零

且负载惯量与电机惯量相同的条件下模拟电机运行，得到输出信号和状态显示数

据。因此，在步进加/减速时的加/减速时间，有效转矩或峰值负载率及再生负载率

一直为 “0”，这与实际的电机运行不同。 
 

4.3.15  1, 2 

 1  2 

4.3.16 

(1)

(2)

0

Data selection 2 0 : Servo motor speed (   )
1 : Torque (   )
2 : Servo motor speed (   )
3 : Torque (   )
4 : Current command output
5 : Command F   T
6 : Droop pulse 1/1
7 : Droop pulse 1/4
8 : Droop pulse 1/16
9 : Droop pulse 1/32
A : Droop pulse 1/64

Sampling time
0 : 1.77[ms]
1 : 3.55[ms]
2 : 7.11[ms]
3 : 14.22[ms]
4 : 28.44[ms]

Data selection 1

2

1
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4.3.17 

0

4.3.18 

4.3.19  5

(1) PI-PID 
PI PID PID PI

(2)

4.3.20 PI-PID 

PI-PID  ( ) 
5 PI-PID

4.3.21 

( MR-H BN)

4.3.22 

PI ( ) 1000 P ( ) 

 1000  P ( ) 
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4.3.23  (FR-V500)

4.7

矢量变频器类型 指令手册名称 

FR-V500 
FR-V500 使用手册 [基础篇] (IB-0600064) 

FR-V500 使用手册 [详细篇] (IB-0600131E) 
FR-V5NS 指令手册 (IB-0600106E) 

 

初始值 
 No. 设置内容 

变频器参

数号 日本 北美 欧洲 
设置范围 单位 

1 上限设定 1 1500 1800 1500 0 ~ 3600 1r/min 

2 电子热 O/L 继电器 9 0.00 0.00 ~ 500.00 0.01A 

3 再生功能选择 30 0 0 ~ 2 1 

4 特殊再生制动使用率 70 0.0 0.0 ~ 30.0 0.1% 

5 适用电机 71 30 0 0 0, 3 ~ 8, 10, 13 ~ 18, 20, 23, 24, 30 1 

6 电机容量 (注-3)  80 变频器容量 0.75 ~ 55.00 0.01kW 

7 电机极数 81 4 2, 4, 6, 8 1 

8 在线自动调谐选择 95 0 0, 1, 2 1 

9 转矩限制水平 22 150.0 0.0 ~ 400.0 0.1% 

10 转矩限制水平(再生)  812 

11 转矩限制水平(3 象限)  813 

12 转矩限制水平(4 象限)  814 

受 Pr.9 的值限制 “0.0 到 400.0” 或受Pr.9 的值限制 0.1% 

13 简单增益调谐响应性设置 818 2 1 ~ 15 1 

14 简单增益调谐选择 819 0 0, 1, 2 1 

15 编码器脉冲数 851 2048 1024 1024 0 ~ 4096  1 

16 编码器旋转方向 852 1 0, 1 1 

基
本
参
数

 

17 热继电保护器输入 876 1 0 0 0, 1 1 

18 位置环增益 422 25 0 ~ 150 1sec-1 

19 位置前馈增益 423 0 0 ~ 100 1% 

20 到位幅度 426 0.01 0.0001 ~ 3.2767 0.0001mm 

21 误差过大等级 427 40 0 ~ 400 1KPLS 

22 速度控制 P 增益 1 820 60 0 ~ 1000 1% 

23 速度控制积分时间 821 0.333 0.000 ~ 20.000 0.001s 

24 理想速度控制增益 828 60 0 ~ 1000  1% 

25 陷波滤波器频率  862 0 0 ~ 31 1 

26 陷波滤波器深度 863 0 0 ~ 3 1 

27 速度前馈控制/理想适应速度控制选择 877 0 0 ~ 2 1 

28 速度前馈滤波器 878 0.00 0.00 ~ 1.00 0.01s 

29 速度前馈转矩限制 879 150.000 0.000 ~ 400.000 0.001% 

30 负载惯量比 880 7.0 0.0, 1.0 ~ 200.0 0.1 

调
整
参
数

 

31 速度前馈增益 881 0 0 ~ 1000 1% 

32 DA1 端子功能选择 54 1 1 ~ 3, 5 ~ 12, 17, 18, 21, 32 ~ 34, 36 1 

33 速度监视参考 55 1500 1800 1500 0 ~ 3600 1r/min 

34 电流监视参考 56 0.00 0.00 ~ 500.00 0.01A 

35 DA2 端子功能选择 158 1 1 ~ 3, 5 ~ 12, 17, 18, 21, 32 ~ 34, 36 1 

36 过速检测等级 374 3450 4200 3450 0 ~ 4200 1r/min 

37 转矩特性选择 801 1 0, 1 1 

38 恒输出范围转矩特性选择 803 0 0, 1 1 

扩
展
参
数

 

39 转矩监视基准 866 150.0 0.0 ~ 400.0 0.1% 

 

 4.7 

( -1) : 

( -2) : 

( -3) : 
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4.4 

(1) /

(2) 64

(3)

(4) 4.8

 4.8 
设置范围 

mm inch degree PLS 编号 项目 

设置范围 单位 设置范围 单位 设置范围 单位 设置范围 单位 

初始值 单位 注释 章节 

1 插补控制单位 0  1  2  3  3  

• 设置插补控制单位。 

• 也可用作伺服程序中设置的指令速

度，圆弧插补允许误差范围的单

位。 

6.1.4 

2 速度限制值 
0.01 到 

6000000.00 

mm/ 

min 

0.001 到 

600000.000 

inch/ 

min 

0.001 到 

2147483.647 

degree/ 

min 

1 到 

10000000 
PLS/s 200000 PLS/s 

• 设置定位/原点回归的最大速度。 

• 如果定位速度或原点回归速度设置

超过速度限制值，以速度限制值执

行控制。 

3 加速时间 1 ~ 65535[ms] 1000 ms 
• 设置从启动开始到到达速度限制值

所用的时间。 

4 减速时间  1 ~ 65535[ms] 1000 ms 
• 设置从速度限制值到停止所用的时

间。 

5 
快速停止减速

时间 
1 ~ 65535[ms] 1000 ms 

• 设置快速停止时从速度限制值到停

止所用的时间。 

4.4.1 

6 S-曲线比率 0 ~ 100[%] 0 % 

• 设置 S曲线加减速时的 S曲线比

率 。 

• S曲线比率为 0[%]时，执行梯形加/

减速处理 。  

4.4.2 

7 转矩限制值 1 ~ 500[%] 300 % 
• 在伺服程序中设置转矩限制值。 

 

8 
停止时的减速

处理 

0 : 根据减速时间执行减速停止。 

1 : 根据快速停止减速时间执行减速停止。 
0  

• 当输入外部信号(STOP, FLS, RLS)

时设置减速处理。  

9 
圆弧插补允许

误差范围 
0 ~ 10000.0 µm 0 ~ 1.00000 inch 0 ~ 1.00000 degree 0 ~ 100000 PLS 100 PLS 

• 设置圆弧插补定位时的圆弧轨迹和

设定的终点坐标的允许范围 。 
4.4.3 

 

要点  

(1) 在原点回归数据，JOG 操作数据或伺服程序中指定参数块。 

(2) 可以利用伺服程序改变各参数块数据。 
(参考 5.3 节。) 
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要点  

在参数块中设置的数据用于定位控制，原点回归和 JOG 操作。 

(1) 在伺服程序创建时利用外部设备设置用于定位控制的参数块号。如果未设置，按照参数块 1 进

行控制。 
也可以在伺服程序中单独设置参数块数据。 

[伺服程序创建屏幕]  
Individual parameter
block data setting

Parameter block
setting

Parameter block No.
setting

 
UNIT : Interpolation control unit, S.R. : Speed limit value,    : Acceleration
time,    : Deceleration time, E    : Rapid stop deceleration time,
P.TORQ : Torque limit value, STOP : Deceleration processing on STOP
input,    : Allowable error range for circular interpolation, SPEED : Change
speed when constant-speed control is executed, S RATIO : S-curve ratio
when S-pattern processing is executed

 
 

(2) 利用外部设备在设置“原点回归数据” 或“JOG 操作数据”时设置原点回归或 JOG 操作中使

用的参数块号。 
[原点回归数据设置屏幕]  

Parameter block No. 
setting of the home
position return

Parameter block No. 
setting of the JOG
operation

 
 

 

JOG

:  S.R.:  : : :

P : :STOP  :

  :  : S-

S-
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4.4.1 

/

 
 

 
 
 

 

1) 2) 

3) 

1)

2)

3)

4.4.2 S

S S
( S 6.1.7 )

S  0  100[%]

S 100[%] 

(D9190)
S /
S
 

Positioning speed

Sine curve

0
Acceleration
time

Deceleration
time

Time

t

V
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 S /
 

A

B

B/2 B/2

Sine curve

S-curve ratio = B/A   100[%]

A

BPositioning speed

B/A=1.0

V

t

Positioning speed

V

A
B B/A=0.7

S-curve ratio is 100[%]

S-curve ratio is 70[%]
t

 
  
 

S- 100[%]

S- 70[%]

S B/A 100[%]

4.4.3 

 
 

 
  

  4.4 
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5. 

CPU

6

5.1 

5.1.1 

1

 

 

                     

...
  

   
 

所用轴 定位地址 

 
1 3000000.0[µm] 

 
2 5500000.0[µm] 

 
3 -2500000.0[µm] 

 

 

 

 

 • 合成速度 ……… 3轴的速度合成 

                                             (轴 1, 轴 2, 轴 3) 合成的指令速度 

                                                                   40000.00 [mm/min] 

 • 暂停 ……………………. 暂停时间             2500 [ms] 

 • M代码 …………………. M代码                      12 

 • P.B. …………………….. 参数块号   3 
 

 

 

1,
2,
3,

M-

ABS - 3

P.B.

3000000.0
5500000.0

-2500000.0

12
3

<K  11>

[mm]
[mm]
[mm]
[mm/min]
[ms]

[ ]
K11 No.11○ ○ ○ ○ ○

ABS - 3 3○ ○ ○

1
2
3

3000000.0
5500000.0

-2500000.0

○ ○

 5.1 

(1)  ...........  SFC 

 0  4095 

(2)  ....… 
 5.2 
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(3)  ...... 

 5.3 
5.1

• 所用轴和定位 
地址 

• 指令速度 
不设置数据伺服命令无法执行。 

• 暂停时间 
• M-代码 

如果未设置则为缺省值。 

• P.B. 
  (参数块) 

利用参数块 3(P.B.3)的数据执行控

制。 
 

5.1.2 

(1)
CPU RAM

(2)
 14334 

 
0

Program No.10

Program No.1

Program No. 2

14333

Servo programs are stored in the order 
in which their program No. were created.

Servo program area
(14k steps)

Step  
 
 

No.10

No.1

No.2

(14K )

 5.2 

要点  

如果伺服程序区域没有足够的容量，通过间接设置伺服程序中的定位数据用一个程

序执行多个定位控制。(间接设置请参照 5.4.2 节。) 
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5 

2
1(B)

Instruction
symbol

Processing

Positioning data

Common Circular Parameter block Other
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 N
o.

OSC

Virtual enable

Number of step

Number of indirect words

3) 4) 5) 6) 7) 8)

1) 2)
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2 2 1
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2
1(B) 1(B)

2

11

1/

1

1

1

2

1 2122

1

1111

11112112

1111111111111111

2 2 122 21111 2

2

1

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

ABS-1

INC-1

ABS-2

1 
a

xi
s

4 to 17

Absolute 1-axis positioning

ax
es

Incremental 1-axis positioning

Absolute 2-axes linear

1(B)
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序号 内容 

指令符号 给出伺服程序中可用的指令。 
1) 

处理 给出伺服指令处理的大体处理过程。 

(a)   指出伺服指令中能设置的定位数据。 
       1)   : 必须设置的项目 （如果不被设置伺服指令就无法运行的数据） 
       2)   : 需要时才设置的项目 （如果不被设置它就被按照默认值被控制。） 

(b)   允许直接或间接指定值 （轴编号除外） 
       1)  直接指定   : 设置为数值。 
       2)   间接指定 : 用字软元件(D, W)设置。 
             •  伺服程序的执行被预置的字软元件的内容控制。 
             • 每个设置项可以是 1 或 2 字长的数据。 
             •  双字长数据就按首字的软元件设置。 

2) 

(c)步骤数 
     由于设置项目越多，命令数越多（当伺服程序创建时其步骤数将被显示出来）。 
     （指令中加  的项目表示包含了最小步骤，而 项目 1项目表示步骤数增 1。） 

3) 所有伺服指令的通用项目。 

4) 以圆弧插值开始的伺服程序的项目 

5) 为高速震荡设置的项目。 

6) 当伺服程序中的用于控制的参数块数据改变时设置（不设置就按默认值）。 

7) 除了通用的，圆弧和参数块以外的设定项目（根据伺服指令中可设置的项目不同）。 

8) 指出每个伺服指令的步数。 

 

OSC

*1

FIN

/

W
A
I
T
-
O
N
/
O
F
FM

-

5.2 

(1)

 5.1 

S



4

5 

定位数据 

通用 圆弧 OSC  参数块 

处理内容 

                     

  

 

 虚模式有效 ○ ○ ○ ○ ○ ○ — ○ ○ ○ ○ — — — ○ — ○ ○ ○ ○ — — ○ ○ 

 步数 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 2 1 1 1 1 1 1 1 

定
位
控
制

 

指令符号 

 间接字数 1 — 2 2 1 1 1 2 2 2 1 2 2 2 1 1 2 1 1 1 1 1 2 1 

ABS-1  单轴绝对定位 △ ○ ○ ○ △ △           △ △ △ △ △ △  △ 

1
个

轴
 

INC-1  单轴增量定位 △ ○ ○ ○ △ △           △ △ △ △ △ △  △ 
ABS-2  双轴线性绝对插补 △ ○ ○ ○ △ △         ○ △ △ △ △ △ △ △  △ 

2
个

轴
 

INC-2  双轴线性增量插补 △ ○ ○ ○ △ △         
○ △ △ △ △ △ △ △  △ 

ABS-3  3个轴线性绝对插补 △ ○ ○ ○ △ △         
○ △ △ △ △ △ △ △  △ 

3
个

轴
 

INC-3  3个轴线性增量插补 △ ○ ○ ○ △ △         
○ △ △ △ △ △ △ △  △ 

ABS-4  4个轴线性绝对插补 △ ○ ○ ○ △ △         
○ △ △ △ △ △ △ △  △ 

线
性

插
补

控
制

 

4
个

轴
 

INC-4  4个轴线性增量插补 △ ○ ○ ○ △ △         
○ △ △ △ △ △ △ △  △ 

ABS
 指定 辅助点绝对圆弧插补 △ ○ ○ ○ △ △  ○        △ △ △ △ △ △ △ △ △ 

指
定

 辅
助
点

 

INC
 指定 辅助点增量圆弧插补 △ ○ ○ ○ △ △  ○        △ △ △ △ △ △ △ △ △ 

ABS
 
小于CW 180°的指定半径
绝对圆弧插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○       △ △ △ △ △ △ △ △ △ 

ABS
 
大于或等于CW 180°的指
定半径绝对圆弧插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○       △ △ △ △ △ △ △ △ △ 

ABS
 
小于CCW 180°的指定半径
绝对圆弧插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○       △ △ △ △ △ △ △ △ △ 

ABS
 
大于或等于CCW 180°的指
定半径绝对圆弧插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○       △ △ △ △ △ △ △ △ △ 

INC
 
小于CW 180°的指定半径
增量圆弧插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○       △ △ △ △ △ △ △ △ △ 

 
大于或等于CW 180°的指
定半径增量圆弧插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○       △ △ △ △ △ △ △ △ △ 

 
小于CCW 180°的指定半径
增量圆弧插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○       △ △ △ △ △ △ △ △ △ 

指
定
半
径

 

 
大于或等于CCW 180°的指
定半径增量圆弧插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○       △ △ △ △ △ △ △ △ △ 

 
指定中心点绝对圆弧插补
CW △ ○ ○ ○ △ △    ○      △ △ △ △ △ △ △ △ △ 

 
指定中心点绝对圆弧插补
CCW △ ○ ○ ○ △ △    ○      △ △ △ △ △ △ △ △ △ 

 
指定中心点增量圆弧插补
CW 

△ ○ ○ ○ △ △    ○      △ △ △ △ △ △ △ △ △ 

圆
弧

插
补

控
制

 

指
定
中
心
点

 

 
指定中心点增量圆弧插补
CCW 

△ ○ ○ ○ △ △    ○      △ △ △ △ △ △ △ △ △ 

 ○ : 必须被设置的项目，△ :需要时才被设置的项目。 

*1 : 只适用于指定基准轴速。 

*2: (B)表示位软元件 

 

其他 

        

○ ○ ○ ○ — ○ ○ ○ 

1 1 2 2 1 2 1 2 
*2 
1/ 

1(B) — 2 *2 
1(B) — *2 

1(B) 1 *2 
1(B) 

步
数

 

   △     

   △     

4 到 

17 

   △     

   △     

5 到 

20 

   △     

   △     

7 到 

21 

   △     

   △     

8 到 

22 

   △     

   △     

7 到 

22 

   △     

   △     

   △     

   △     

   △     

   △     

   △     

   △     

6 到 

21 

   △     

   △     

   △     

   △     

7 到 

22 

 

INC

INC

INC

INC

ABS

ABS

INC

*1

FIN

/

W
A
I
T
-
O
N
/
O
F
FM

-

(2)
 5.2

 5.3 

5.2 

S
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5 

定位数据 

通用 圆弧 OSC  参数块 

处理内容 

                     
  

 

 虚模式有效 ○ ○ ○ ○ ○ ○ — ○ ○ ○ ○ — — — ○ — ○ ○ ○ ○ — — ○ ○ 

 步数 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 2 1 1 1 1 1 1 1 

定
位
控
制

 

指令符号 

 间接字数 1 — 2 2 1 1 1 2 2 2 1 2 2 2 1 1 2 1 1 1 1 1 2 1 

ABH  指定辅助点绝对螺旋插补 △ ○ ○ ○ △ △  ○   ○    △ △ △ △ △ △ △ △  △ 

指
定
辅
助
点

 

INH  指定辅助点绝对增量插补 △ ○ ○ ○ △ △  ○   ○    △ △ △ △ △ △ △ △  △ 

ABH  
小于CW180°的指定半径
绝对螺旋插补 l 

△ ○ ○ ○ △ △   ○  ○    △ △ △ △ △ △ △ △  △ 

ABH  
大于或等于CW180°的指
定半径绝对螺旋插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○  ○    △ △ △ △ △ △ △ △  △ 

ABH  
小于CCW180°的指定半径
绝对螺旋插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○  ○    △ △ △ △ △ △ △ △  △ 

ABH  
大于或等于CCW180°的指
定半径绝对螺旋插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○  ○    △ △ △ △ △ △ △ △  △ 

INH  
小于CW180°的指定半径
增量螺旋插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○  ○    △ △ △ △ △ △ △ △  △ 

INH  
大于等于CW180°的指定
半径增量螺旋插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○  ○    △ △ △ △ △ △ △ △  △ 

INH  
小于CCW180°的指定半径
增量螺旋插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○  ○    △ △ △ △ △ △ △ △  △ 

指
定
半
径

 

INH  
大于等于CCW180°的指定
半径增量螺旋插补 

△ ○ ○ ○ △ △   ○  ○    △ △ △ △ △ △ △ △  △ 

ABH  
指定中心点绝对螺旋插补
CW 

△ ○ ○ ○ △ △    ○ ○    △ △ △ △ △ △ △ △  △ 

ABH  
指定中心点绝对螺旋插补 
CCW 

△ ○ ○ ○ △ △    ○ ○    △ △ △ △ △ △ △ △  △ 

INH  
指定中心点增量螺旋插补
CW 

△ ○ ○ ○ △ △    ○ ○    △ △ △ △ △ △ △ △  △ 

螺
旋

插
补

控
制

 

指
定
中
心
点

 

INH  
指定中心点增量螺旋插补 
CCW 

△ ○ ○ ○ △ △    ○ ○    △ △ △ △ △ △ △ △  △ 

轴
1 

FEED-1  1轴定长馈送启动  △ ○ ○ ○ △ △          △ △ △ △ △ △ △  △ 

轴
2 

FEED-2  
2轴线性插补定长馈送 
启动 

△ ○ ○ ○ △ △          △ △ △ △ △ △ △  △ 

定
长
馈
送
进
给

 

轴
3 

FEED-3  
3轴线性插补定长馈送 
启动 

△ ○ ○ ○ △ △          △ △ △ △ △ △ △  △ 

正
转

 

VF  速度控制(I)正转启动 △ ○  ○  △          △ △ △ △ △ △ △  △ 

速
度
控
制

 (
I)

 

反
转

 

VR  速度控制(I)反转启动 △ ○  ○  △          △ △ △ △ △ △ △  △ 

 

 

其他 

        

○ ○ ○ ○ — ○ ○ ○ 

1 1 2 2 1 2 1 2 
*2 
1/ 

1(B — 2 *2 
1(B — *2 

1(B 1 *2 
1(B

步
数

 

   △ △    

   △ △    

10 到 

27 

   △ △    

   △ △    

   △ △    

   △ △    

   △ △    

   △ △    

   △ △    

   △ △    

9 到 26 

   △ △    

   △ △    

   △ △    

   △ △    

10 到 

27 

   △     4 到 17 

   △     5 到 19 

   △     7 到 21 

   △     

   △     

3 到 15 

  : 必须设置的项目，    : 需要时才设置的项目。 

*1 : 只适用于指定基准轴速. 

*2 : (B) 指的是位软元件. 

*1

FIN
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5 

定位数据 

通用 圆弧 OSC  参数块 

处理内容 

                     
  

 

定
位
控
制

 

指令符号 

 间接字数 1 — 2 2 1 1 1 2 2 2 1 2 2 2 1 1 2 1 1 1 1 1 2 1 

  ○ ○   △ △  ○                

  ○ ○   △ △  ○                

  ○ ○   △ △   ○               

 

恒速控制中通过点的绝对

指定 

 ○ ○   △ △   ○               

  ○ ○   △ △ ○   ○              

  ○ ○   △ △  ○  ○              

  ○ ○   △ △  ○  ○              

  ○ ○   △ △  ○  ○              

  ○ ○   △ △  ○  ○              

  ○ ○   △ △   ○ ○              

 

恒速控制中通过点的螺旋

绝对指定 

 

 ○ ○   △ △   ○ ○              

  ○ ○   △ △                  

  ○ ○   △ △                  

  ○ ○   △ △                  

  ○ ○   △ △                  

  ○ ○   △ △ ○                 

  ○ ○   △ △  ○                

  ○ ○   △ △  ○                

  ○ ○   △ △  ○                

  ○ ○   △ △  ○                

  ○ ○   △ △   ○               

 

恒速控制中通过点增量 

指定 

 ○ ○   △ △   ○               

  ○ ○   △ △ ○   ○              

  ○ ○   △ △  ○  ○              

  ○ ○   △ △  ○  ○              

  ○ ○   △ △  ○  ○              

  ○ ○   △ △  ○  ○              

  ○ ○   △ △   ○ ○              

 

恒速控制中通过点螺旋 

增量指定 

 ○ ○   △ △   ○ ○              

恒
定
速
度
控
制

 

 恒速控制结束     △                    

 

 

其他 

        

*2 — 2 *2 — *2 1 *2 

步
数

 

  △   △  △ 

  △   △  △ 

4 到 

13 

  △   △  △ 

  △   △  △ 

5 到 

14 

  △   △   9 到 

  △   △   

  △   △   

  △   △   

  △   △   

8 到 

13 

  △   △   

  △   △   

9 到 

14 

  △   △  △ 2 到 

  △   △  △ 3 到 

  △   △  △ 4 到 

  △   △  △ 5 到 

  △   △  △ 5 到 

  △   △  △ 

  △   △  △ 

  △   △  △ 

  △   △  △ 

4 到 

13 

  △   △  △ 

  △   △  △ 

5 到 

14 

  △   △   9 到 

  △   △   

  △   △   

  △   △   

  △   △   

8 到 

13 

  △   △   

  △   △   

9 到 

14 

        1 到 2 

  : 必须设置的项目,    : 需要时才设置的项目。 
*1 : 只适用于指定基准轴速. 
*2 : (B) 指的是位软元件。 

— — — — — — — —

ABS

ABS

ABS

ABS

ABH

ABH

ABH

ABH

ABH

ABH

ABH

INC-1

INC-2

INC-3

INC-4

INC

INC

INC

INC

INC

INC

INC

INH

INH

INH

INH

INH

INH

INH

CPEND

*1

FIN

/
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A
I
T
-
O
N
/
O
F
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-

S
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5.3 

5.3

 5.3 
利用外部设备设置数值  

设置范围 名称 内容 
初始值 

mm inch degree PLS 

 

参数块号 
• 设置在加速/ 减速处理 和 STOP 输入时的减速

处理等根据哪个参数块来设置。  
1 1 ~ 64 

 

轴 
• 设置启动轴号。 

• 插补时为插补启动轴号。  1 ~ 32 
 

绝对方式 地址 

设置定位地址作为绝对方式的绝对地

址。  

-214748364.8 

~ 214748364.7 
[µm] 

-21474.83648 

~ 

21474.83647 

0 ~ 359.99999 

-2147483648 

~ 

2147483647 

 

除速度/位置切换控制外 

0 ~    2147483647 

速度/位置切换控制 

地
址

/移
动

量
 

增量方式 移动量 

设置定位地址作为增量方式的移动

量。移动方向用符号来表示。但在速

度/位置控制时只有“正”。 

正 : 正方向  

(地址递增方向) 

负: 反方向  

(地址递减方向) 

 
0 ~ 

214748364.7 
[µm] 

0 ~ 

21474.83647 

0 ~ 

21474.83647 
0 ~ 2147483647 

 

指令速度 

• 设置定位速度。 

• 速度单位是参数块中设置的“控制单位”。 

• 在插补启动时是合成速度/长轴基准速度/基准

轴速度 。 (仅限于 PTP 控制) 

 

0.01 ~ 

6000000.00 

[mm/min] 

0.001 ~ 

600000.000 

[inch/min] 

0.001 ~ 

2147483.647 

[degree/min] 

1 ~ 10000000 

[PLS/s] 

 

暂停时间 

• 设置到定位地址的定位后，直到输出定位完成

信号 (M2401+20n) 的时间。 0[ms] 0 ~ 5000[ms] 

 

M-代码 

• 设置 M-代码。 

• 在速度切换控制和恒速控制时设置。 

• 在启动时和指定点被更新。 
0 0 ~ 32767 

 

通
用
设
置

 

转矩限制值 

• 设置转矩限制值。 

• 根据启动时的参数块数据进行转矩限制。速度

切换控制可以在各点设置，在指定点进行设定

转矩限制。 

参数块中的

转矩限制设

置值 [%]  

 

1 ~ 500[%] 
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 利用 运动 SFC 程序的设置值 (间接设置) 间接设置 设置错误时的处理 

设置范围  

mm inch degree PLS 

可/ 

否 
所用的字数 

错误项目数据 v (注-4) 

(存储在 D9190) 
利用初始值控制 不能启动 

 

 1 ~ 64 ○ 1 1 ○  

 

  ×   

 -2147483648 

~ 2147483647 
(×10-1[µm]) 

-2147483648 

~ 214748647 
(×10-5[inch]) 

0 ~ 35999999 
(×10-5[degree]) 

-2147483648 

~ 2147483647 

除速度/位置切换控制外时 

0 ~    214783647 

n03 (注-1) 

速度/位置切换控制 

 

 

 

 

 

 
0 ~ 2147483647 

(×10-1[µm]) 
0 ~ 2147483647 

(×10-5[inch]) 
0 ~2147483647 
(×10-5[degree]) 0 ~ 2147483647 

○ 2 

 

 ○ 

 

 

 

 

 

1 ~ 600000000 
(×10-2 

[mm/min]) 

1 ~ 600000000 
(×10-3 

[inch/min]) 

1 ~ 2147483647 
(×10-3 

[degree/min]) 

1 ~ 10000000 

[PLS/s] 
○ 2 4 ○ (注-2) ○ (注-3) 

 

 

 

0 ~ 5000[ms] ○ 1 5 ○  

 

 

 
0 ~ 32767 ○ 1 6 ○  

 

 

 

 

 

1 ~ 500[%] ○ 1 7 ○  

 

n03, n08, n09  n10 "n”,  (1  32)

0

( -1)

( -2)

( -3)

( -4)
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 5.3  ( )
利用外部设备设置数值  

设置范围 名称 内容 
初始值 

mm inch degree PLS 

 

绝对方式 
-214748364.8 ~ 

214748364.7 
[µm] 

-21474.83648  

~ 21474.83647 
0 ~ 359.99999 

-2147483648 

~ 2147483647 

 

辅
助
点

 

增量方式 

•在指定辅助点的圆弧插补时设置。 

 

0 ~    2147483647  

绝对方式 
0.1 ~ 

429496729.5 
[µm] 

0.00001 ~ 

42949.67295 
0 ~ 359.99999 1 ~ 4294967295 

 

半
径

 

增量方式 

• 在指定半径的圆弧插补时设置。 

• 不同定位方式的设置范围如右所示。 

 
0.1 ~ 

214748364.7 
[µm] 

0.00001 ~ 

21474.83647 

0.00001 ~ 

21474.83647 
1 ~ 2147483647 

 

绝对方式 
-214748364.8 ~ 

214748364.7 
[µm] 

-21474.83648 

~ 21474.83647 
0 ~ 359.99999 

-2147483648 

~ 2147483647 

 

圆
弧
插
补

 

中
心
点

 

增量方式 

•在指定中心点的圆弧插补时设置。 

 

0 ~    2147483647  

控制单位 3 0 1 2 3  

速度限制值 
200.000 

[PLS/s] 

0.01 ~ 

6000000.00 

[mm/min] 

0.001 ~ 

600000.000 

[inch/min] 

0.001 ~ 

2147483.647 

[degree/min] 

1 ~ 10000000 

[PLS/s] 

 

加速时间 1000[ms] 1 ~ 65535[ms]  

减速时间 1000[ms] 1 ~ 65535[ms]  

快速停止减速时间 1000[ms] 1 ~ 65535[ms]  

S-曲线比率 0[%] 0 ~ 100[%]  

转矩限制值 300[%] 1 ~ 500[%]  

STOP 输入的减速

处理 
0 

   0: 按照减速时间减速到停止。 

1: 按照快速停止减速时间减速到停止。 
 

参
数
块

 

圆弧插补允许误差

范围 

• 只能设置指定参数块数据中改变的项目。 

• 各个数据的内容参考 4.4 节“参数块”。 

100[PLS] 
0 ~ 10000.0 

[µm] 
0 ~ 1.00000 0 ~ 1.00000 0 ~ 100000 
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 利用 运动 SFC 程序设置值 (间接设置) 间接设置 错误处理 

设置范围  

mm inch degree PLS 

可/ 

否 
所用字数 

错误数据 (注-4) (存储在

D9190) 
利用初始值控制 未启动 

 -2147483648 ~ 

2147483647 
(×10-1[µm]) 

-2147483648 

~ 2147483647 
(×10-5[inch]) 

0 ~ 35999999 
(×10-5[degree]) 

-2147483648 

~ 2147483647 

 

 
0 ~    2147483647 

 2 2 n08 (注-1)   

 

 

 

1 ~ 4294967295 
(×10-1[µm]) 

1 ~ 4294967295 
(×10-5[inch]) 

0 ~ 35999999 
(×10-5[degree]) 1 ~ 4294967295  

 

 

 

1 ~ 2147483647 
(×10-1[µm]) 

1 ~ 2147483647 
(×10-5[inch]) 

1 ~ 2147483647 
(×10-5[degree]) 1 ~ 2147483647  

2 n09 (注-1)   

 -2147483648 

~ 2147483647 
(×10-1[µm]) 

-2147483648 

~ 2147483647 
(×10-5[inch]) 

0 ~ 35999999 
(×10-5[degree]) 

-2147483648 

~ 2147483647  

 

 
0 ~    2147483647  

2 2 n10 (注-1)   

 0 1 2 3  1 11 

 1 ~ 600000000 
(×10-2 

[mm/min]) 

1 ~ 600000000 
(×10-3 

[inch/min]) 

1 ~ 2147483647 
(×10-3 

[degree/min]) 

1 ~ 10000000 

[PLS/s]  2 12 

 1 ~ 65535[ms]  1 13 

 1 ~ 65535[ms]  1 14 

 
1 ~ 65535[ms]  1 15 

 0 ~ 100[%]  2 21 

 1 ~ 500[%]  1 16 

 
   0: 按照减速时间减速到停止。 

1: 按照快速停止减速时间减速到停止。  1  

 
1 ~ 100000 
( 10-1[µm]) 

1 ~ 100000 

( 10-5[inch]) 

1 ~ 100000 

( 10-5[degree]) 

1 ~ 100000 

[PLS]  2 17 

  

 

n03, n08, n09  n10 "n”,  (1  32)

0

( -1)

( -2)

( -3)

( -4)
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 5.3  ( )
利用外部设备设置值  

设置范围 名称 解释 
缺省值 

mm inch degree PLS 

 

重复条件 
设置 FOR-TIMES 指令和 NEXT 指令之间的重

复条件。  1 ~ 32767 
 

程序 No. 设置进行同时启动的程序号。 
 0 ~ 4095  

指令速度 (恒速) 

设置伺服程序中途中点的速度。  

 

0.01 ~ 

6000000.00 

[mm/min] 

0.001 ~ 

600000.000 

[inch/min] 

0.001 ~ 

2147483.647 

[degree/min] 

1 ~ 10000000 

[PLS/s] 

 

取消 
通过使伺服程序中指定位软元件为 ON，设置

一个伺服程序的执行减速停止。  X, Y, M, B, F 
 

跳跃 
在恒速控制命令的各通过点的定位执行中，通

过使指定位软元件为 ON，使到该点的定位中

断，执行到下一个点的定位。 
 X, Y, M, B, F 

 

FIN 加速/ 

减速 
恒速控制指令的各通过点的定位，通过置 FIN 

信号为 ON执行。  1 ~ 5000[ms] 
 

其
他

 

WAIT-ON/OFF 

使到恒速控制命令中通过点的定位处于执行等

待状态，通过指令位软元件的 ON/OFF立即执

行定位。 
 X, Y, M, B, F 
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 利用 运动 SFC 程序设置值 (间接设置) 间接设置 错误处理 

设置范围  

mm inch degree PLS 

可/ 

否 
所用字数 

错误数据 (注-4) (存储在

D9190) 
用初始值控制 不能启动 

 
1 ~ 32767   18 由 K1控制  

 0 ~ 4095   19   

 
1 ~ 600000000 

( 10-2 

[mm/min]) 

1 ~ 600000000 

( 10-3 

[inch/min]) 

1 ~ 2147483647 

( 10-3 

[degree/min]) 

1 ~ 10000000 

[PLS/s]  2 4  (注-2)  (注-3) 

 

      

 

      

 

1 ~ 5000[ms]  1 13 由 1000[ms]控制  

 

      

 

0

( -2)

( -3)

( -4)
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5.4 

(1) …………………………………   5.4.1

(2)  ………………………….…  5.4.2

5.4.1 

 

 
 
 

     1,
     2,
     3,

M-

ABS - 3

P.B.

3000000.0
5500000.0

-2500000.0

12
3

<K  11>

. 5.3 
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5.4.2 (D, W  #)

( -1)  (D,

W #) 
SFC  ( ) , 

CPU PLC CPU

CPU PLC CPU 
 
  

)
M M 

 
 
 

PLC CPU CPU

(DI/O)

PLC

(A/D D/A ) (DOG )

PLC 

)



5 

(1)
(D)  (W) (#)

(  ,  )

字软元件 可用软元件 

D 800 ~ 8191 

W 0 ~ 1FFF 

# 0 ~ 7999 

 
 

 

  
 

<K  11>

     1,
     2,
     3,

M-

ABS - 3

P.B.

(D3001 D3000) (D3005 D3004)

(W11 W10) W1B0 D3600

. 5.4 

(2)
CPU 

要点  

(1) 在伺服程序中，轴号不能通过字软元件间接设置。 

 
(2) 为了使间接设定用指定的软元件的数据，直到指定轴接受了启动为止不变更，请

利用启动接受标志(M2001 ~ M2032)进行互锁。 

如果数据在启动指令被接受之前改变，可能不能按正常值进行定位控制。 
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6. 

6.1 

6.2

6.1.1 

 5 

• 
• 

  
  (1)   如果速度限制值是 120000[mm/min] ，定位速度设置为 100000[mm/min]，情况

如下。 
 

120000

100000

Speed limit value

Positioning speed

Acceleration time of
parameter block

Deceleration time of
parameter block

V

t

 
 

 

 
  (2)   如果速度限制值是 100000[mm/min] ，定位速度设置为 120000[mm/min]，情况

如下。 
 

120000

100000
Speed limit value
(Real positioning speed)

Positioning speed
V

t

Acceleration time of
parameter block

Deceleration time of
parameter block   

 

 

( )
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6.1.2 

 CPU 
(1) 1 

1

(2)
 

2 4

• 
• 
• 

 CPU 

(a)
 CPU (V) (D1  D4)

(V1  V2) 

  
  2 轴线性插补控制如下。 

Axis 1

Axis 2

(10000, 15000)

V

V1

V2

0
0  

  轴 1 移动量： D1 = 10000[PLS] 
  轴 2 移动量： D2 = 15000[PLS] 

  合成速度：      V =    7000[PLS/s] 

[程序示例] 

[PLS]
[PLS]
[PLS/s]

<K   50>

ABS-2
 Axis
 Axis
 Combined-speed

 1,
 2,
 

 10000
15000

7000

 

  运动 CPU 利用下述公式计算上述条件下各轴的定位速度： 

V  = V    D  /     D   + D1 1 1
2 2

2Axis 1 positioning speed : 

V  = V    D  /     D   + D2 2 1
2 2

2Axis 2 positioning speed :  

 

V  = V    D  /     D   + D1 1 1
2 2

2Axis 1 positioning speed : 

V  = V    D  /     D   + D2 2 1
2 2

2Axis 2 positioning speed : 

1

2 
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(b)

 (  V) 

 CPU (D1 D4)  (V1 to V3)

  
  4 轴线性插补控制如下。 

[程序示例]   轴 1 移动量： D1 = 10000[PLS] 
  轴 2 移动量： D2 = 15000[PLS] 
  轴 3 移动量： D3 =   5000[PLS] 
  轴 4 移动量： D4 = 20000[PLS] 
  长轴速度： V = 7000[PLS/s] 

  在本例中，因为参考轴是最大移动量的轴

4，用轴 4 指定的定位速度控制。 
  运动 CPU 利用下述计算公式计算其他轴

的定位速度： 

<K   51>

ABS-4
 Axis
 Axis
 Axis
 Axis
 Long-axis speed

 1,
 2,
 3,
 4,
 

 10000
15000

5000
20000

7000

[PLS]
[PLS]
[PLS]
[PLS]
[PLS/s]

 
    
 

1

2

3

1)  [mm]  [inch]

a)  [mm]

• : [inch]  [mm] :   25.4
•  : 

b)  [inch]
• : [mm]  [inch] :   25.4
•  : 

2) 

• : [PLS] 
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•   :

 [PLS/s]
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  4 轴直线插补控制如下。 

[程序示例]    
  轴 1 移动量: D1 = 10000 [PLS] 

    轴 2 移动量: D2 = 15000 [PLS] 
    轴 3 移动量: D3 =   5000 [PLS] 
    轴 4 移动量: D4 = 20000 [PLS] 
    基准轴速度: V = 7000 [PLS/s] 
    基准轴: 轴 4 
 
  本例中，因为基准轴是轴 4，用轴 4 指定的定
位速度控制。 
运动 CPU 利用以下计算公式计算其他轴的定
位速度: 

 

   

 

 

<K   52>

ABS-4
 Axis
 Axis
 Axis
 Axis
 Reference-axis speed
 Reference-axis

 1,
 2,
 3,
 4,
 

 10000
15000

5000
20000
70000

4

[PLS]
[PLS]
[PLS]
[PLS]
[PLS/s]

 

 

1

2

3

要点  

(1)   基准轴速度和其他轴的定位速度 

• 注意用于比参考轴行程值大的轴的定位速度可能超过设置的参考轴的速度。 

 
(2)   参考轴的间接指定 

• 参考轴可以利用字软元件 D, W 和 # 间接设置。(参考 5.4.2 节。) 

 
(3)   速度限制值，加速时间, 减速时间和快速停止减速时间之间的关系。 

• 实际加速时间，减速时间和快速停止减速时间由位置的参考轴速度来决定 
 
 

 

 

                

 

Speed

Speed limit value

Positioning speed (reference-axis speed)

Rapid stop cause occurrence

Time

1)

2) 4)

6)

5)
3)

1) Real acceleration time
2) Setting acceleration time
3) Real deceleration time
4) Setting deceleration time
5) Real rapid stop deceleration time
6) Set rapid stop deceleration time

( )
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(3)

 
Control with the setting speed

 
 

 
6.1.3 1 

1 

( )

6.1.4

(1)

参数块中的插补控制单位  

mm inch degree PLS 
启动方法 

正常启动条件 

在固定参数中设置的控制单位是

[mm] 和[inch]的轴。  

在固定参数中

设置的控制单

位是[degree]的

轴。 

在固定参数中

设置的控制单

位是[PLS]的

轴。 

定位控制利用参数块的插补控制单位启动。 

单位不一致错误的条

件(错误代码 [40]) 
所有轴的固定参数控制单位与参数块指定的插补控制单位不同。  

• 如果插补控制的轴的控制单位相同，以预设置

的控制单位启动控制。 

• 如果插补控制的轴的控制单位不同，以高优先

级的单位启动控制，如下所示。  

 

  Priority:  PLS > degree > inch > mm  

     

<示例> 

轴的时候 1000[PLS] 和 10.000[inch], 

10.000[inch]被认为是 10000[PLS]。 

 

:
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6.1.5 “degree”

 “degree”, 

(1)
“degree” 0° 360°

359.99999 359.99999

000

(2) /
/ ”degree”  0°  359.99999°

(a)

315.00000

90.00000

0

Clockwise

Area A

Area B

1) A, :

• : 315.00000°

• :   90.00000°

2)  B, :
• :  90.00000°

• :315.00000°

(b)

要点  

(1)   不能执行包含行程限制设置为无效的轴的圆弧插补。 

 
(2)   当行程限制设置为有效的轴的上/下限制值改变时，在改变后执行原点回归。 

 
(3)   当在增量数据系统中行程限制设置有效时，电源接通之后请执行原点回归。 
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6.1.6 

(1)
(a)

1)  (  1).......  “ ” 
 

Speed limit value

Stop cause

Operation speed

Stop

Real deceleration time

"Stop deceleration time" of
 paremeter block   

 
2)  (  2).............

 
Stop cause

Stop

Real deceleration time

"Rapid stop deceleration
time" of paremeter block   

 
3)  (  3)...........

 
Stop cause

Stop
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4)  (  4)
.................. (  + 1)  56.8[ms] 

(b)

:

 1 <  2 <  3

 
   
  如果在以下减速停止处理类型之—期间输入快速停止原因，切换到快速停止: 

  • 定位控制期间自动减速启动后； 

  • JOG 启动信号变为 OFF 后减速期间； 

  • 由于停止原因而减速停止处理期间(处理 1)。 
 

Deceleration stop processing

Stop

Rapid stop cause

Rapid stop deceleration
processing
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(c)

 1   2  ( ) 1 2 

停止处理 
编号 停止原因 轴分类 

定位控制 速度控制 
Jog 
操作 

原点回归 
手动脉冲发生

器 

错误处理 

1 
Q172LX 的STOP 信号输入

(STOP) ON 

处理 1 或处理 2  

• 根据基于参数块“STOP输入参数的减速处理”的设定 。 

2 
停止命令 

"M3200 + 20n" ON 
处理 1 

3 
快速停止命令 

"M3201 + 20n" ON 
处理 2 

4 Q172LX 的 FLS输入信号OFF 

5 Q172LX 的RLS 输入信号 OFF 

处理 1 或处理 2 

•根据基于参数块“STOP输入参数的减速处理 ”的设定。 

处理 4 

6 
伺服错误检测 

"M2408 +20n" ON 

单独 

处理 3 

7 PLC 就绪标志 M2000 OFF 处理 1 

8 利用外部设备减速停止  (注–2) 处理 1 

9 
利用外部设备所有轴的快速停止  

(注–2) 
处理 2 

10 运动 CPU 停止 处理 1 

处理 4 

参考附录 "1 运动 CPU 存储

的错误代码" 

11 运动 CPU 复位 处理 3 (注–1)  

12 PCPU WDT 错误 处理 3 (注–1) 
M9073 (PCPU WDT 错误) 

ON 

13 其他 CPU WDT 错误 处理 1  

14 运动 CPU 电源OFF 处理 3 (注–1)  

15 紧急停止 

所有轴 

处理 3 (注–1) 
伺服放大器在伺服OFF 时停

止。 

16 伺服放大器电源OFF 单独 处理 3 (注–1) 
启动中变为严重错误 

(无伺服) 

17 速度改变到 "0" 单独 (注–3) 处理 1   

 ( –1):

( –2):

( –3): 0
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(2)
(a)  ( “0” ) , 

/ Q172LX STOP ON

 (M3200+20n) ON (M3201+20n) ON , 

VSTART 
(b) “0” CHGV 

“0”  
 

Speed before speed change

Speed after re-starting

V

t

Re-startingStop by the speed
change to speed "0"

1)

2)

3)OFF
ON

Start accept flag
(M2001 to M2032)

CHGV instruction

Speed changing flag
(M2061+n)

Stop command
(M3200+20n)

Servo program start

 
 

 

0

(M2001 M2032)

CHGV

(M2061+n)

(M3200+20n)

1) 0  (M2001 M2032) ON 

2) 

3) (M3200+20n) ON  (M200

    M2032) OFF 
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(3)
Q172LX STOP  ON,  (M3200+20n) ON 

(M3201+20n) ON
(a) 1 /2  3 

1)  ABS  ....... 

 

Stop position by
stop command

Start address 2 after stop

Target address

Start address 1

Axis 1

Axis 2

  
 

 2

1

2

1

2)  INC  ........ 
 

Stop position by stop
command

Travel from address 1

Travel from address 2

Address 2 (start address after stop)

Address 1 (start address)

Axis 2

Axis 1   

 

2

1 

2

2 ( )

1( )

1

 2 INC  ( + ) 

  SFC 

[ ]

Travel value
<K   10>

INC-2
 Axis
 Axis
 Combined-speed

 1,
 2,
 

D3000
D3002

5000
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[  SFC ]

1.

2.

3.

4.

5.

 CPU

 
Axis 2

Axis 1

Stop position by stop command
[Address 2 (start address after stop)]

Address 1
(start address)

Travel value from
Address 2 (Note)

Travel
value from
Address 1

Travel value from Address 1
(Note): Store in registers for travel value.

Travel value from
Address 2 (Note)

  
 

2

[ 2( )]

1( )

2
( )

1 

2
( )

1 
 ( )
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6.1.7 

(1)

 

Positioning speed

V

Acceleration time Deceleration time
Time

t
0

  
 
(2) S

S

 (  4.4.2 ) S
 

Positioning speed

V

Acceleration time Deceleration time
Time

t
0

  
 

S
 

sine curve

A

B

B/2
(Example)
Positioning
speed

V

Positioning
speed

S-curve ratio 100[%]

S-curve ratio 70[%]
t

b

a
b/a = 0.7

B/2

S-curve ratio = B/A   100%

V

t

 

 

( )

S-

S-S-
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S
(a)

S 0 100
 

<K   10>

INC-2
 Axis
 Axis
 Combiend-speed
 S-curve ratio

 1,
 2,
 

 100000
250000

1000
80

2 axes linear positioning control

  Axis used . . . . . . . . . .  Axis 1, Axis 2

  Travel value to . . . . . . .
  stop position

Axis 1 . . . 100000
Axis 2 . . . 250000

Positioning speed . . . . 1000

S-curve ratio . . . . . . . . 80[%]

 
 

 

2
1 2

 1 100000

 2 250000

...1000
S- 80[%]

(b)
S

字软元件 可用范围 

D 800 到 8191 

W 0 到 1FFF 

# 0 到 7999 

  
<K   10>

ABS-1
 Axis
 Speed
 S-curve ratio

 1,  30000
400000
D3487

1 axis linear positioning control
  Axis used  . . . . . . . . . . . . . Axis 1, Axis 2

  Positioning address  . . . . . 30000
Positioning speed . . . . . . . 400000
Indirect specification by word devices

 
 

1 
1 2

30000
400000
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6.2 1 

ABS-1 ( )  INC-1 ( ) 

外部设备设置项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服指令 
定位  

方式 
控制轴数 

参
数
块
号

 

轴
 

地
址

/移
动
量

 

指
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
代
码

 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
误
差
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

ABS-1  绝对 

INC-1  增量 

1                      有效 

 : 

: 

[ ]

ABS-1 ( )

(1)  ( )

(2)

  
  当前停止地址是 1000，指定地址是 8000 时。 
 

Current stop address

10000

Home position Positioning control

Specified address

8000

 
 
 .6.1 
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INC-1 ( )

(1)

(2) (+/ -)
•  .............

( )

• ............. 
( )

 
Current stop address

Reverse
direction

Forward
direction

Travel direction for
negative travel value

Travel direction for
positive travel value  

 
    
   当前停止地址是 –3000，移动量是 –5000时。 

 
Current stop address

-8000 -3000 -2000 -1000 0

Home positionTravel value = -5000
 

 

 

 

 

示例 

.6.2 

[ ]

 No. 0 
(1)

 4 1 

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

Positioning start command (PX000)

AMP

M M MM

Motion CPU control module

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP

CPU

(PX000)

(2)
 No.0 

 No.0  4
 

Home position
Current stop address Positioning address using the servo program No.0

0 1000 80000  
 

 

No.0
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(3)
 No.0 

 

Servo Program No.010000

V

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)

Start command (PX000)

Servo program start

Axis 4 start accept flag
(M2004)

Axis 4 servo ready (M2475)

t

  
 

No.0

PLC (M2000)

ON (M2042)

ON (M2049)

4 (M2475)

(PX000)

4 (M2004)

(4)
 No.0 

 
<K    0>

INC-1
 Axis
 Speed

 4,

 

 80000
10000 

1 axis linear positioning control
Axis used  . . . . . . . .  . . . Axis 4
Travel value to . . . . . . . . 80000
stop position

Command speed . . . . . . 10000

  

 

1
.................. 4

.............80000

................10000

(5)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

INC-1
 Axis           4,    80000PLS
 Speed              10000PLS/s

PX000*M2475

END

!PX000

1 axis linear positioning control
       Axis used  . . . . . . . . . .  Axis 4
       Travel value to . . . . . . . 80000[PLS]
       stop position 
       Command speed . . . . . 10000[PLS/s]

1 axis linear positioning control

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000 and Axis 4 servo ready turn on.

Wait until PX000 turn off after linear positioning
completion.

1 axis linear positioning control

[F10]

[G10]

[G20]

[K0]

  

 

1

1

ON ON

PX000 4 ON

 1

.................. 4

.............80000[PLS]

................10000

PX000 OFF

( ):  SFC  PLC 



6 

6.3 2 

2

2 ABS-2 ( ) INC-2 ( )

外部设备设置项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服指令 定位方式 控制轴数 

参
数
块
号

 

轴
 

地
址

/ 移
动
量

 

命
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
- 代

码
 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
误
差
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

ABS-2  绝对 

INC-2  增量 

2                      有效 

 : 

: 

[ ]

ABS-2 ( )

(1)  (X1  Y1)  (X2  Y2) 2 



6 

(2)  ( ) 
 

Forward
direction

Y1

Y2

Y-axis travel value

Reverse
direction

Reverse
direction

Current stop address
   (X1, Y1)

Positionig address (X2, Y2)

Operation for X-axis, Y-axis
linear interpolation

X-axis travel value

X1 X2

 : Indicates setting data

Forward direction
0

 (Note)  
 
    
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  当前停止地址是(1000, 4000)且定位地址是 (10000, 2000)时。 
Current stop address

Positioning addressY-axis travel value
(4000 - 2000 = 2000)

X-axis travel value
(10000 - 1000 = 9000)

4000

2000

0 5000 100001000

   

 

 

 

示例 

Y Y

(X2,Y2)

X

( )       

Y

X

.6.3 
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INC-2 ( )

(1)

(2) (+/ -) :

•  .............
( )

• ..............
( )

 
Forward direction

Y-axis travel value

Reverse
direction

Reverse
direction

X-axis travel value

0

Y1

X1
Current stop address

Forward direction

Reverse: Travel direction for

: Indicates setting data
negative travel value

positive travel value
Forward: Travel direction for(Note-1):

 
 

    
   X-轴移动量是6000且Y-轴移动量是 –2000时。 

 

Y-axis travel value

X-axis travel value (Note-2): Current stop address
               (-1000, -1000)

Stop position after
positioning

Positioning operation

-3000

Home position

50000(Note-2)

 

 

 

 

示例 

Y-

X

( 1)

X- ( 2)

Y-

.6.4 

[ ]
2 
(1)

 3  4 2 

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

Positioning start command (PX000)

M M MM

Motion CPU control module

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

CPU

(PX000)



6 

(2)
 3  4 

 3  4 
 

Axis 3 positioning
direction

Positioning using the 
servo program No.11

Axis 4 positioning
direction(0, 0)Home position 

(40000, 50000)

 
 

 

3

4

No.1

(3)
(a)

伺服程序号 
项目 

No.11 

定位速度 30000 

 
(b)  ........ PX000 OFF ON

(OFF  ON)

(4)
2

 

Servo program No.11

PLC ready flag (M2000)

V

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)

Start command (PX000)

Axis 3 start accept flag
(M2003)
Axis 4 start accept flag
(M2004)

Axis 3 servo ready (M2455)

Axis 4 servo ready (M2475)

Servo program start

t

  

 

No.11

PLC (M2000)

ON (M2042)

ON  (M2049)

3 (M2455)

4 (M2475)

(PX000)

3 (M2003)

4 (M2004)



6 

(5)
2  No.11 

 
<K   11>

ABS-2
 Axis
 Axis
 Combined-speed

 3,
 4,
 

 50000
40000
30000

2 axes linear interpolation control

Axis used   . . . . . . . . . .   Axis 3, Axis 4

Positioning address
Axis 3 . . . 50000

Axis 4 . . . 40000
Command positioning speed

Combined-speed . . . . . 30000

 . . . 

 
 

 

2
3 4

3 

4 

(6)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

ABS-2
 Axis          3,  50000PLS
 Axis          4,  40000PLS
 Speed           30000PLS/s

PX000*M2455*M2475

 

END

!PX000

2 axes linear interpolation control

2 axes linear

Wait until PX000 turns off after linear interpolation
completion.

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 3 servo ready and Axis 4 servo
ready turn on.

2 axes linear interpolation control
      Axis used   . . . . . . . . . . . . Axis 3, Axis 4
      

Command positioning speed
   Combined-speed . . . . . . . . . 30000[PLS/s]

. . . . Axis 3 . . . 50000[PLS]
Axis 4 . . . 40000[PLS]

Positioning address

interpolation control

[F10]

[G10]

[G20]

[K11]

 
 

 

2

2

ON ON

PX000 3 4 ON

2

3 4

.....
3
4

 ...........30000[PLS/s]

PX000 OFF

( ):  SFC  PLC 
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6.4 3 

3

外部设备设置项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服指令 定位方式 控制轴数 

参
数
块
号

 

轴
 

地
址

/ 移
动
量

 

命
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
- 代

码
 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
误
差
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

ABS-3  绝对 

INC-3  增量 

3                      有效 

 : 

: 
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[ ]

ABS-3( )

(1)  (X1, Y1 , Z1)  (X2, Y2, Z2) 3 

(2)
 

Address after positioning
(X2, Y2, Z2)

Linear interpolation control
of X-axis,Y-axis and Z-axis

Forward
direction

Forward direction

Reverse direction

Reverse
direction

Home position
0

Reverse direction

Current stop address
(X1, Y1, Z1)

 : Indicates setting data (Note)

Forward direction

  
    
   当前停止地址是 (1000, 2000, 1000), 指定地址是 (4000, 8000, 4000)时。 

Positioning address
(4000, 8000, 4000)

Forward
direction

Forward direction

8000

X-axis, Y-axis and Z-axis linear
interpolation operation

Current stop address
(1000, 2000, 1000)

1000
1000

4000

4000
Home position

0

2000

Forward direction

 

 

 

 

示例 

X Y Z

( )       

X Y Z

.6.5
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INC-3( )

(1)

(2) (+/ -) :
•  .............

( )

• ..............
( )

 
Forward direction

Forward
direction

Forward
direction

Reverse direction

Reverse direction

Reverse
direction

Z-axis

Z1

Y1

0

X1

Current stop address

 : Indicates setting data (Note)

X-axis travel
value

Y-axis travel
value

travel
value

 
 

    
   X 轴移动量是 10000, Y 轴移动量是 5000 ，Z 轴移动量是 6000 时。 

 
Stop position after
positioning
(11300, 6300, 8000)

Positioning
operation

Y-axis travel value
(5000)

Current stop address
(1300, 1300, 2000)

50006000

Z-axis travel
value (6000)

Home position
5000 10000

X-axis travel value (10000)

Forward direction

Forward direction

Forward direction

Reverse direction  
 

 

 

 

示例 

Z-

Y-

X-

(11300 6300 8000)

Z
(6000)

Y (5000)

(1300 1300 2000)

X (10000)

.6.6 
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[ ]

3 
(1)

 1,  2  3 3

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

Positioning start command (PX000)

M M MM

Motion CPU control module

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

 CPU

(PX000)

(2)
 1  2  3 

 1,  2  3 
 

Axis 2 positioning direction

(50000, 40000, 30000)

Positioning using the servo
program No.21.40000

30000

50000Home position
(0, 0, 0)

(Reverse direction)

Axis 3 positioning
direction

Axis 1 positioning
direction(Reverse direction)

(Reverse direction)

(Forward direction)

(Forward direction)

(Forward direction)

 

 

2 
( )

3

( )

( )

( )

( )

1 ( )

No.21

(3)
(a)

伺服程序号 
项目 

No.21 

定位方式 绝对数据方式 

定位速度 1000 

 
(b)  ........ PX000 OFF ON (OFF ON)



6 

(4)
3

 
V

Servo program No.21

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)

Start command (PX000)

Axis 2 start accept flag
(M2002)
Axis 3 start accept flag
(M2003)

Axis 3 servo ready (M2455)

Axis 2 servo ready (M2435)

Axis 1 servo ready (M2415)

Servo program start

t

Axis 1 start accept flag
(M2001)

 

 

No.21

PLC (M2000)

ON (M2042)

ON  (M2049)

1 (M2415)

2 (M2435)

3 (M2455)

(PX000)

1 (M2001)

2 (M2002)

3 (M2003)

(5)
3  No.21 

 
<K   21>

ABS-3
 Axis
 Axis
 Axis
 Combined-speed

 1,
 2,
 3,
 
 

 50000
40000
30000

1000

3 axes linear interpolation control
Axis used   . . . . . . . .. Axis 1, Axis 2, Axis 3

Positioning address
Axis1 . . . 50000
Axis2 . . . 40000
Axis3 . . . 30000

Command positioning speed
Combined-speed . . . 1000

                            
 

 

3
1 2 3

2
3

1

( ):  SFC 
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(6)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

ABS-3
 Axis          1,  50000PLS
 Axis          2,  40000PLS
 Axis          3,  30000PLS
 Speed             1000PLS/s

PX000*M2415*M2435*M2455

 

END

!PX000

3 axes linear interpolation control

3 axes linear

Wait until PX000 turn off after linear interpolation
completion.

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 1 servo ready, Axis 2 servo 
ready and Axis 3 servo ready turn on.

3 axes linear interpolation control
      Axis used   . . . . . . . . . . . . Axis 1, Axis 2, Axis 3
      

Command positioning speed
   Combined-speed  . . . . . . . . 1000[PLS/s]

 . . . .
Axis 1 . . . 50000[PLS]
Axis 2 . . . 40000[PLS]
Axis 3 . . . 30000[PLS]

Positioning address

interpolation control

[F10]

[G10]

[G20]

[K21]

 
 

 

3

3

ON ON

PX000 1 2 3 ON

3

1 2 3

2
3

1

PX000 OFF

( ):  SFC PLC
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6.5 4 

PLC 4
外部设备设置项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服指令 定位方式 控制轴数 

参
数
块
号

 

轴
 

地
址

/移
动
量

 

命
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
- 代

码
 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
误
差
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

ABS-4  绝对 

INC-4  增量 

4 △ ○ ○ ○ △ △     △ △ △ △ △ △ △  △ △  有效 

 : 

: 

[ ]
4

   
  4 轴直线插补 V

V

V

V

t
Axis 1

t
Axis 2

t
Axis 3

t
Axis 4

Travel value

Equal time  
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[ ]

4 
(1)

1 2 3 4 4

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

Positioning start command (PX000)

M M MM

Motion CPU control module

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

 CPU

(PX000)

(2)
 1,  2,  3  4 

 1,  2,  3  4 
 

Axis 2

Axis 1

Axis 4

Axis 3

 
 

 .6.7  



6 

 
Axis 2 positioning
direction
(Forward direction)

5000

5000

5000

(Reverse direction)

Positioning using the servo program
No.22 (Forward direction)

Axis 4 positioning direction
(Forward direction)

Axis 1 positioning
direction
(Forward direction)

Axis 3 positioning
direction
(Forward direction)

(Reverse direction)

(Reverse direction)  
 

 

2

( )

3

( )

No.22

( )

4

( )

( )
( )

( )
1 

( )

.6.8 4 

(3)
(a)

伺服程序号 
项目 

No.22 

定位方式 增量数据方式 

定位速度 10000 

 
(b)    ........  PX000 OFF ON (OFF  ON)



6 

(4)
4

 

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)

Servo program No.22

All axes servo ON accept Flag
(M2049)

Start command (PX000)

Axis 1 start accept flag
(M2001)
Axis 2 start accept flag
(M2002)
Axis 3 start accept flag
(M2003)
Axis 4 start accept flag
(M2004)

V

Axis 1 servo ready (M2415)

Axis 3 servo ready (M2455)

Axis 2 servo ready (M2435)

Axis 4 servo ready (M2475)

Servo program start

t

 
 

 

No.22

PLC (M2000)

ON (M2042)

ON  (M2049)

1 (M2415)

2 (M2435)

3 (M2455)

 4 (M2475)

(PX000)

1 (M2001)

2 (M2002)

3 (M2003)

4 (M2004)

(5)
4  No.22 

 
<K   22>

INC-4
 Axis
 Axis
 Axis
 Axis
 Combiend-speed

 1,
 2,
 3,
 4,
 

 3000
4000
4000
4000

10000

4 axes linear interpolation control

Axis used . . . . Axis 1, Axis 2, Axis 3, Axis4

Travel value to
stop position . . . . . . .

Axis 1 . . . . . 3000
Axis 2 . . . . . 4000
Axis 3 . . . . . 4000
Axis 4 . . . . . 4000

Command positioning speed
Combiend-speed  . . . . . . . . . . . . . . 10000

 
 

 

4

1 2 3 4

2
3

1

3

( ):  SFC 
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(6)  SFC 
 SFC 

 

4 axes linear interpolation control
      Axis used   . . . . . . . Axis 1, Axis 2, Axis 3, Axis 4
      

Command positioning speed
   Combined-speed  . . . . . . . . . . . . . . . 10000[PLS/s]

SET M2042

INC-4
 Axis          1,    3000PLS
 Axis          2,    4000PLS
 Axis          3,    4000PLS
 Axis          4,    4000PLS
 Speed           10000PLS/s

PX000*M2415*M2435*M2455

 

END

!PX000

4 axes linear interpolation control

4 axes linear

Wait until PX000 turn off after linear interpolation
completion.

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 1 servo ready, Axis 2 servo ready, 
Axis 3 servo ready and Axis 4 servo ready turn on.

 . . . . . . . 
Axis 1 . . . 3000[PLS]
Axis 2 . . . 4000[PLS]
Axis 3 . . . 4000[PLS]
Axis 4 . . . 4000[PLS]

Travel value to
stop position

*M2475

interpolation control

[F10]

[G10]

[K22]

[G20]

 
 

 

4

4

ON ON

PX000 1 2 3

4 ON

4

1 2 3

4
2
3

1

3

PX000 OFF

( ): SFC PLC
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6.6 

 ( )  

 ABS     ( )  INC    ( ) 

外部设备设置项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服指令 定位方式 控制轴数 

参
数
块
号

 

轴
 

地
址

/移
动
量

 

命
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
- 代

码
 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
误
差
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

T
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

ABS  绝对 

INC  增量 

2 △ ○ ○ ○ △ △  ○   △ △ △ △ △ △ △ △ △ △  有效 

 : 

: 

[ ]

ABS    ( )

(1)  ( ) 

(2)  ( ) 

 
Forward direction

Reverse
direction

End point address (X1, Y1)

Auxiliary point address (X2, Y2)

Arc central point

Operation by circular interpolation

0
Forward direction

Reverse direction

Start point address
(X0, Y0)

 : Indicates setting data (Note)  
 

 

( )       

.6.9 
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(3)  (-231)  (231-1)

(4)  232-1
 

Maximum arc

Arc central point
Radius R

231-1-231

0

232-1

    

 

R

INC    ( )

.6.10 

(1)

(2)  ( ) 

 
Forward
direction Positioning speed

End point

Travel
value to
auxiliary
point

Start point

Home
position

Y1

Y2
X1

X2

Travel
value to
end point

Travel value to end point

Travel value to auxiliary
point

Forward direction

Reverse
direction

 : Indicates setting data (Note)

Auxiliary point

Arc central point

      

 

( )       

.6.11 

(3) 0 (231-1)
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(4)  231-1
231-1  [107] 

 

Arc central point

Maximum arc

231-1-231

231-1

0

Radius R
  

 

 R

.6.12 

[ ]

(1)
 1  2

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

Positioning start command (PX000)

M M MM

Motion CPU control module

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

 CPU

(PX000)

(2)
 1  2 

 1  2 
 

Axis 2 positioning direction
(Forward direction)

50000

30000

20000

10000 40000 80000

Auxiliary point (40000, 50000)

Positioning using the servo program No.31

Start point
(10000, 
20000)

Arc central
point

0

End point (80000, 30000)

Axis 1 positioning direction
(Forward direction)

 

 

2
( )

No.31

1
  ( )



6 

(3)
(a)

伺服程序号 
项目 

No.31 

定位方式 绝对数据方式 

定位速度 1000 

 
(b)  ........ PX000 OFF ON(OFF  ON)

(4)

 

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)

V

Combiend-speed

Axis 1 start accept flag
(M2001)
Axis 2 start accept flag
(M2002)

Start command (PX000)

Servo program No.31

Axis 1 servo ready (M2415)

Axis 2 servo ready (M2435)

Servo program start

t

  

 

No.31

PLC (M2000)

ON (M2042)

ON  (M2049)

1 (M2415)

2 (M2435)

(PX000)

1 (M2001)

2 (M2002)

(5)
 No.31 

 
<K   31>

ABS
 Axis
 Axis
 Speed
 Auxiliary
 point
 Auxiliary
 point

 1,
 2,

 1,
 
 2,
 

 80000
30000
1000

40000

50000

Auxiliary point-specified circular interpolation
control

Axis used . . . . . . . . Axis 1, Axis 2

End point address

Positioning speed  . . . . . . . . . . . . . . 1000

Auxiliary point address
Axis 1 . . . 40000

Axis 2 . . . 50000

Axis 1 . . . . . . 80000

Axis 2 . . . . . . 30000

  

 

1 2

1 

2 

1 

2 

( ):  SFC 
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(6)  SFC 
 SFC 

 
Auxiliary point-specified circular interpolation control 

SET M2042

PX000*M2415*M2435

 

END

!PX000 Wait until PX000 turn off after circular interpolation
completion.

Turn on all axes servo ON command.

Waits until PX000, Axis 1 servo ready and Axis 2 servo 
ready turn on.

Auxiliary point-specified circular interpolation control 
      Axis used. . . . . . . . . . . . . . .   Axis 1, Axis 2
      

   Positioning speed  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

 . . . . . . . Axis 1 . . . 80000[PLS]
Axis 2 . . . 30000[PLS]

End point address

Auxiliary point-specified
circular interpolation control 

ABS
 Axis         1,    80000PLS
 Axis         2,    30000PLS
 Speed              1000PLS/s
 Auxiliary  1,    40000PLS
 point
 Auxiliary  2,    50000PLS
 point

 . . . . . Axis 1 . . . 40000[PLS]
Axis 2 . . . 50000[PLS]

1000[PLS/s]

Auxiliary point address

[F10]

[G10]

[K10]

[G20]

 
 

 

ON ON

PX000 1 2

ON

1 2

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

2 
.....................................

......... 1 

2 

PX000 OFF

( ): SFC PLC
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6.7 

根据指定的终点地址和圆弧插补半径执行圆弧插补控制。 

指定半径的圆弧插补控制利用 ABS , ABS , ABS  和 
ABS  (绝对数据方式) 和 INC , INC , INC  和 INC  (增量

数据方式) 伺服指令。 
外部设备设置项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服  

指令 

定位  

方式 
控制轴数 

参
数
块
号

 

轴
 

地
址

/ 移
动
量

 

命
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
- 代

码
 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
误
差
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

ABS  

ABS  

ABS  

ABS
 

绝对 

INC
 

INC
 

INC
 

INC
 

增量 

2 △ ○ ○ ○ △ △   ○  △ △ △ △ △ △ △ △ △ △  有效 

 : 

: 
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(4) 1  (231-1)

(5)  (232-1)
 

231-1

231-1-231

Maximum arc

Arc central point Radius R

0

  

 

R

6.14 

利用 INC , INC , INC , INC  (增量数据方式) 控制 

(1)  (0, 0)

(2)  ( )
 

Reverse
direction 0

Start point
Radius R

Arc central point

Circular interpolation path

End point

Positioning
speed

Forward direction

Reverse direction

Forward direction

 : Indicates setting data (Note)  
                       

 

R
 

( )       

.6.15 

(3)  (-231)  (231-1)

(4)  1  (231-1)

(5)  (231-1)
 

Arc central point

Maximum arc

231-1-231

231-1

0

Radius R
  

 

R

.6.16 
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[ ]

(1)
 1   2

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

Positioning start cammand (PX000)

M M MM

Motion CPU control module

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

CPU

(PX000)

(2)
1 2

 1  2 
 

Axis 2 positioning direction
(Forward direction)

Positioning using the servo program
No.41.

End point (100000, 50000)

半径80000

Arc central point

Radius 80000
10000010000

30000

50000

Start point
  (10000, 30000)

(Reverse
 direction)

Home position
0

(Reverse direction)

Axis 1 positioning direction
(Forward direction)

 

 

2
     ( )

No.41

( )

( )

 80000

1
( )

(3)
(a)

伺服程序号 
项目 

No.41 

定位方式 绝对数据方式 

定位速度 1000 

 
(b)  ........ PX000 OFF ON (OFF  ON)
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(4)
 

 
V

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)

Start command (PX000)

Axis 1 start accept flag
(M2001)
Axis 2 start accept flag
(M2002)

Combiend-speed
Servo Program No.41

Axis 1 servo ready (M2415)

Axis 2 servo ready (M2435)

Servo program start

t

 
 

 

No.41

PLC (M2000)

ON (M2042)

ON  (M2049)

1 (M2415)

2 (M2435)

(PX000)

1 (M2001)

2 (M2002)

(5)
 No.41 

 
<K   41>

ABS
 Axis
 Axis
 Speed
 Radius

 1,
 2,

 

100000
50000
1000

80000

Radius specified-circular interpolation
control 

Axis used . . . . . Axis 1, Axis 2

End address
Axis 1 . . . 100000

Axis 2 . . . . 50000

Positioning speed . . . . . . . . . 1000
Radius   . . . . . . . . . . .  . . . . 80000

 
 

 

1 2

1 

2 

( ):  SFC 
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(6)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

PX000*M2415*M2435

 

END

!PX000
Wait until PX000 turn off after circular interpolation
completion.

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 1 servo ready and Axis 2 servo 
ready turn on.

Radius specified-circular interpolation control
      Axis used . . . . . . . . . . . . . . .  Axis 1, Axis 2
      

   Positioning speed  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

 . . . . . . . Axis 1 . . . 100000[PLS]
Axis 2 . . . . 50000[PLS]

End point address

Radius specified-circular 
interpolation control

ABS
 Axis         1,    80000PLS
 Axis         2,    30000PLS
 Speed              1000PLS/s
 Radius           40000PLS 1000[PLS/s]

Radius . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

Radius specified-circular interpolation control

800000[PLS]

[F10]

[G10]

[G20]

[K41]

 
               

 

指定半径圆弧插补控制 

指定半径圆弧插补控制 

ON ON

PX000 1 2
ON

1 2

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

2 

PX000 OFF

( ): SFC PLC



6 

6.8 

指定中心点圆弧插补控制利用 ABS 和 ABS  (绝对数据方式) 及 IN

INC  (增量数据方式) 伺服指令。 

外部设备设置项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服指令 定位方式 控制轴数 

参
数
块
号

 

轴
 

地
址

/移
动
量

 

命
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
- 代

码
 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
误
差
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

ABS  

ABS  

绝对 

INC  

INC  

增量 

2 △ ○ ○ ○ △ △    ○ △ △ △ △ △ △ △ △ △ △  有效 

 : 

: 

[ ]

指令 伺服电机旋转方向 
可以控制圆弧的 

中心角 
定位路径 

ABS  

INC  

顺时针 

Positioning path

Start point End point

Central point

    0 <  <360

 

ABS  

INC  

逆时针 

0° <  < 360° 
Central point

Start point End point

Positioning path

    0 <  <360
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 ABS      , ABS      ( ) 

(1)  ( ) 

 

Forward direction

Reverse
direction

Positioning speed

End address (X1, Y1)

Arc central point

Radius R

Operation by circular interpolation

Start point
address (X0, Y0)

Reverse direction

Forward direction

 : Indicates setting data (Note)  
 

 

(X1,Y1)

R

(X0,Y0)

( )       

.6.17 

(2)
 

Forward direction
Circular interpolation control

Arc central
point

Start address, end addressReverse
direction

Forward direction

Reverse direction  
 

 .6.18 

(3)    (-231)  (231-1)

(4)    (232-1)

 
231-1

231-1

Maximum arc

Arc central point
Radius R

-231

 
 

 

R

.6.19 
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 INC      , INC      ( ) 

(1) (0 0) (0 0)
 

Forward direction

Home point

Reverse
direction

Operation by circular interpolation (for INC      )

Positioning speed

End point

Arc central point

Start
point

Forward direction

Reverse direction  : Indicates setting data (Note)  
 

 

( INC      )

( )       

图 .6.20 利用增量数据方式 (INC  )的圆弧插补控制  

(2)
 

Forward direction
Circular interpolation control

Arc central
point

0

Reverse
direction

0

Start address, end address

Reverse direction

Forward direction

  

 .6.21 

(3) 0 (231-1)

(4) (231-1)
 (231-1) [109] 

 

Arc central point

Maximum arc

231-1-231

231-1

0

Radius R
  

 

R

.6.22 



6 

[ ]

(1)
 1  2

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

Positioning start command (PX000)

M M MM

Motion CPU control module

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

(PX000)

CPU

(2)
 1  2 

 1  2 
 

Axis 2 positioning direction
(Forward direction)

Start address
(111459, 30000)

Positioning using the servo program No.51

30000

20000

0 11459 45000 78541

End address

Central point address

(78541, 30000)

(45000, 20000)
Axis 1 positioning direction

(Forward direction)

 
 

 

2

( )

(111459,30000)
No.51

(78541,30000)

(45000,20000)

1

     ( )

(3)
(a)

伺服程序号 
项目 

No.51 

定位方式 绝对数据方式 

定位速度 1000 

 
(b)  ........  PX000 OFF ON (OFF  ON)
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(4)

 
V

PLC ready flag (M2000)

Servo Program No.51

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)

Start command (PX000)

Axis 1 start accept flag
(M2001)
Axis 2 start accept flag
(M2002)

Axis 1 servo ready (M2415)

Axis 2 servo ready (M2435)

Servo program start

t

Combiend-speed

 
 

 

No.51

PLC (M2000)

ON (M2042)

ON (M2049)

1 (M2415)

2 (M2435)

(PX000)

1 (M2001)

2 (M2002)

(5)
 No.51 

 
<K   51>

ABS
 Axis
 Axis
 Speed
 Central point
 Central point

 1,
 2,
 
 1,
 2,
 

 78541
30000

1000
45000
20000

Central point specified-circular interpolation
control

Axis used . . . . . . . . . . . . Axis 1, Axis 2

End address 
Axis 1 . . . . . . . . . 78541

Axis 2 . . . . . . . . . 30000

Positioning speed . . . . . . . . . . . . . 1000

Central point address
Axis 1 . . . 45000

Axis 2 . . . 20000

 
 

 

1 2

1 

2 

1 

2 

( ):  SFC 
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(6)  SFC 
 SFC 

 

  

SET M2042

PX000*M2415*M2435

 

END

!PX000 Wait until PX000 turn off after circular interpolation
completion.

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 1 servo ready and Axis 2 servo 
ready turn on.

Central point specified-circular interpolation control
      Axis used  . . . . . . . . . . . . . . . Axis 1, Axis 2
      

   Positioning speed  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

 . . . . . . . Axis 1 . . . . 78541[PLS]
Axis 2 . . . . 30000[PLS]

End point address

ABS
 Axis         1,    78541PLS
 Axis         2,    30000PLS
 Speed              1000PLS/s
 Center           40000PLS
 point
 Center           40000PLS
 point

1000[PLS/s]

Central point specified-circular interpolation control

 . . . . . . Axis 1 . . . . 45000[PLS]
Axis 2 . . . . 20000[PLS]

Central point address

[F10]

[G10]

[G20]

[K51]

Central point specified-
circular interpolation control

 
 

 

ON ON

PX000 1 2 ON

1 2

1 

2 

1 

2 

PX000OFF

( ): SFC PLC
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6.9 

外部设备设置项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服指令 
处理 

控制轴数 

参
数

块
 N

o.
 

轴
 

地
址

/移
动

量
 

命
令

速
度

 

滞
留

时
间

 

M
-代

码
 

转
矩

限
制

值
 

辅
助

点
 

半
径

 

中
心

点
 

间
距

数
 

控
制

单
位

 

速
度

限
制

值
 

加
速

时
间

 

减
速

时
间

 

快
速

停
止

减
速

时
间

 

转
矩

限
制

值
 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理
时
间

 

圆
弧

插
补

允
许

误
差

范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

ABH  
绝对指定半径螺旋插补小于 CW 
180° 3 △ ○ ○ ○ △ △   ○  ○ △ △ △ △ △ △ △  △ △  

ABH  
绝对指定半径螺旋插补大于 CW 
180°    3 △ ○ ○ ○ △ △   ○  ○ △ △ △ △ △ △ △  △ △  

ABH  
绝对指定半径螺旋插补小于 CCW 
180° 3 △ ○ ○ ○ △ △   ○  ○ △ △ △ △ △ △ △  △ △  

ABH  
绝对指定半径螺旋插补大于 CCW 
180° 3 △ ○ ○ ○ △ △   ○  ○ △ △ △ △ △ △ △  △ △  

INH  
增量指定半径螺旋插补小于 CW 
180° 3 △ ○ ○ ○ △ △   ○  ○ △ △ △ △ △ △ △  △ △  

INH  
增量指定半径螺旋插补大于 CW 
180°    3 △ ○ ○ ○ △ △   ○  ○ △ △ △ △ △ △ △  △ △  

INH  
增量指定半径螺旋插补小于 CCW 
180° 3 △ ○ ○ ○ △ △   ○  ○ △ △ △ △ △ △ △  △ △  

INH  
增量指定半径螺旋插补大于 CCW 
180° 3 △ ○ ○ ○ △ △   ○  ○ △ △ △ △ △ △ △  △ △  

ABH  绝对指定中心点螺旋插补 CW 3 △ ○ ○ ○ △ △    ○ ○ △ △ △ △ △ △ △  △ △  

ABH  绝对指定中心点螺旋插补 CCW 3 △ ○ ○ ○ △ △    ○ ○ △ △ △ △ △ △ △  △ △  

INH  增量指定中心点螺旋插补 CW 3 △ ○ ○ ○ △ △    ○ ○ △ △ △ △ △ △ △  △ △  

INH
 增量指定中心点螺旋插补 CCW 3 △ ○ ○ ○ △ △    ○ ○ △ △ △ △ △ △ △  △ △  

ABH
 绝对指定辅助点螺旋插补 3 △ ○ ○ ○ △ △  ○   ○ △ △ △ △ △ △ △  △ △  

INH
 增量指定辅助点螺旋插补 

3 △ ○ ○ ○ △ △  ○   ○ △ △ △ △ △ △ △  △ △  

有效 

 : 

: 
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6.9.1

伺服指令 定位方式 圆弧插补指定方式 

ABH  绝对 

INH  增量 

指定半径方式 

小于 CW180° 

ABH  绝对 

INH  增量 

指定半径方式 

小于 CCW180° 

ABH  绝对 

INH  增量 

指定半径方式 

大于 CW180°  

ABH  绝对 

INH  增量 

指定半径方式 

大于 CCW180°  

ABH  绝对 

INH  增量 
指定中心点方式 CW 

ABH  绝对 

INH  增量 
指定中心点方式  CCW 

ABH  绝对 

INH  增量 
指定辅助点方式 

 
[ ]

(1) /

(2) 0  “0” 
 

Arc center

Linear axis operates
so that it may become
a position according
to this angle.

Circular interpolation path

End point (X1, Y1,  Z1)

Start point (X0, Y0, Z0)

Linear axis operation

 
 

 
条件 操作 

间距数目是 0 圆弧平面上的控制 

间距数目不是 0 直线轴方向螺旋状旋转间距数目。 
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(3) 0

条件 操作 

间距数目是 0 
与通常的圆弧插补控制相同。 

(可以设置圆弧插补允许误差范围。) 

间距数目不是 0 
不执行和直线轴的直线插补，在圆弧平面上画间距数目个圆弧 

(但不可以设置圆弧插补允许误差范围。) 

 

(4)

(5)
•  [degree]  ( ) ,  [degree]

 ( )

•  [degree] 

• 

(6) CHGV 2

CHGV

(7)  =  = 1 

 = 0

(  [108]) 

(8)  [degree] 

(9)
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ABH , ABH , ABH , ABH  绝对指定半径螺旋插补控制  

[ ]

(X0, Y0, Z0) (X1, Y1)  (Z1)

 

Number of pitches a

End point address (X , Y , Z )

Start point (X0, Y0, Z0)

Helical interpolation
path

Circular interpolation
plane

Linear interpolation
travel value = Z1-Z0

1 1 1

 : Indicates setting data (Note)   

 

Positioning speed V1

Start point (X0, Y0)

Radius R Central
angle

Circular interpolation plane

End point address (X1, Y1)

 : Indicates setting data (Note)   

 

(X1,Y1,Z1)

Z1 Z0

(X0,Y0,Z0)

( )       ( )       

(X1,Y1)

V1

(X0,Y0)

指令 
伺服电机 

旋转方向  

可以控制的圆弧中心

角 
定位路径 

ABH  
指定半径螺旋插补小

于 CW 180° 

顺时针 (CW) 

Positioning path

End point

Radius R
Central point

   <180
Start
point

 

ABH  
指定半径螺旋插补小

于 CCW 180° 

逆时针 (CCW) 

0° <  < 180° Central point
Radius R

Start
point

End point

Positioning path

<180

 

ABH  
指定半径螺旋插补大

于 CW 180°  

顺时针 (CW) 

Positioning path

180         360
Central point

End pointStart point
Radius R

<= <=

 

ABH  
指定半径螺旋插补大

于 CCW 180°  

逆时针 (CCW) 

180°      360° 

Radius R
Start point

End point

Positioning path

Central point
180         360<= <=

 

 

R

R

R

R
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(1)  (-231)  (231-1)

(2)  (231-1)
, 1:1 [mm]  214748364.7[µm]

 

Arc central point

Maximum arc

231-1-231

231-1

0

Radius R
 

 

 

R

(3) 2

(4)

(5) 0 999 [28]

(6) D W , 

(2 )  (1 )

[ ]

(1)
 No.52 

 
<K   52>

ABH
 Axis
 Axis
 Linear axis
 Speed
 Number of pitches
 Radius

 1,
 2,
 3,

 

 100000
50000
25000

1000
100

60000

Axis for the circular  . . . . . . . . 
interpolation

End point address of the linear axis  . . . . . 25000

Positioning speed . . . 1000
Number of pitches  . . . 
Radius on a circular interpolation plane . . . . . 60000

Axis 1 . . . 100000

Axis 2 . . . . 50000
Linear axis for the circular. . . . . .  . . . . . . . Axis 3
interpolation and linear interpolation

End point address of the . . .
circular interpolation axis

100

Axis 1, Axis 2

Absolute radius specified-circular helical interpolation  

 
 

 

1 2

1 

2 
3

25000

60000

( ):  SFC 
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(2)  SFC 
 SFC  

 

SET M2042

PX000*M2415*M2435*M2455

 

!PX000

Wait until PX000 turn off after circular interpolation
completion.

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 1 servo ready, Axis 2 servo ready,
and Axis 3 servo ready turn on.

ABS
 Axis            1,    100000PLS
 Axis            2,      50000PLS
 Linear axis 
 Speed                 
 Number of pitches       
 Radius             

Absolute radius-specified helical interpolation control

[F10]

[G10]

[G20]

[K52]

END

Absolute radius-specified
helical interpolation control

   1000PLS/s
     100
 60000PLS

Axis for the circular . . . . . . . .  
interpolation

End point address of the linear axis  . . . . . 25000[PLS]

Positioning speed . . . 1000[PLS/s]
Number of pitches . . .
Radius on a circular interpolation plane . . . . . 60000[PLS]

Axis 1 . . . 100000[PLS]

Axis 2 . . . . 50000[PLS]
Linear axis for the  circular . . . . . . . . . . . .  Axis 3
interpolation and linear interpolation

End point address of the . . .
circular interpolation axis

Absolute radius specified-circular helical interpolation  

100

Axis 1, Axis 2

 3,      25000PLS

 
 

 

ON ON

PX000 1 2

3 ON

1 2

1 

2 
3

25000

60000

PX000OFF

( )  SFC  PLC
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INH , INH , INH , INH  增量指定半径螺旋插补控制 

[ ]

(X1, Y1)

 

Number of pitches a

End point relative address (X1, Y1,  Z1)

Start point

Helical interpolation
path

Circular interpolation
plane

Linear interpolation
travel value = Z1

 : Indicates setting range (Note)  
 

End point relative address (X1, Y1)

Positioning speed V1

Start point

Radius R Center
angle

Circular interpolation plane

 : Indicates setting range (Note)  

 

(X1,Y1,Z1)

Z1

( )       ( )       

(X1,Y1)

V1

R
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指令 
伺服电机 

旋转方向  
可控制圆弧中心角 圆弧插补路径 

INH  
指定半径螺旋插补小

于 CW 180° 

顺时针 (CW) 

 
Positioning path

End point

Radius R
Central point

   <180
Start
point

 
 

INH  
指定半径螺旋插补小

于 CCW 180° 

逆时针 (CCW) 

0° <   < 180°  
Central point

Radius R

Start
point

End point

Positioning path

<180

 
 

INH  
指定半径螺旋插补大

于 CW 180°  

顺时针 (CW) 

 
Positioning path

180         360
Central point

End pointStart point
Radius R

<= <=

 
 

INH  
指定半径螺旋插补大

于 CCW 180°  

逆时针 (CCW) 

180°       360°  

Radius R
Start point

End point

Positioning path

Central point
180         360<= <=

 
 

 

R

R

R

R

(1)  0  (231-1)
(+/ -) :

•  .............

( )
• ..............

( )

(2)  231-1
, 1:1 [mm]  214748364.7[µm]

 

Arc central point

Maximum arc

231-1-231

231-1

0

Radius R
 

 

 

R
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(3) 2

(4)

(5) 0 999 [28]

(6) D W ,

 (2 )  (1 )

[ ]

(1)
 No.53 

 
<K   53>

INH
 Axis
 Axis
 Linear axis
 Speed
 Number of pitches
 Radius

 1,
 2,
 3,

 

 100000
50000
25000

1000
100

60000

Axis for the circular . . . . . . . . 
interpolation

End point relative address of the linear axis  . . . 25000
Positioning speed . . . 1000
 Number of pitches  . . . . . .
Radius on a circular interpolation plane . . . .  . . . . . 60000

Axis 1 . . . 100000

Axis 2 . . . . 50000
Linear axis for the circular . . . . . . . . . . . . . . . . .  Axis 3
interpolation and linear interpolation

End point relative address of . . .
the circular interpolation axis

100

Axis 1, Axis 2

Incremental radius specified-circular helical interpolation  

 
 

 

1 2

1 

2 
3

25000

60000

( )  SFC 
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(2)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

PX000*M2415*M2435*M2455

 

!PX000
Wait until PX000 turn OFF after circular interpolation
completion.

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 1 servo ready, Axis 2 servo ready and 
Axis 3 servo ready turn on.

INH
 Axis            1,    100000PLS
 Axis            2,      50000PLS
 Linear axis 
 Speed                 
 Number of pitches       
 Radius             

Incremental radius-specified helical interpolation control

[F10]

[G10]

[G20]

[K53]

END

Incremental radius-specified
helical interpolation control

   1000PLS/s
     100
 60000PLS

Axis for the circular  . . . . . . . . 
interpolation

End point relative address of the linear axis  . . . 25000[PLS]
Positioning speed . . . 1000[PLS/s]
Number of pitches . . . .
Radius on a circular interpolation plane . . . . . . . . .  60000[PLS]

Axis 1 . . . 100000[PLS]

Axis 2 . . . . 50000[PLS]
Linear axis for the circular . . . . . . . . . . . . . Axis 3
interpolation and linear interpolation

End point relative address of  . . .
the circular interpolation axis

100

Axis 1, Axis 2

 3,      25000PLS

Incremental radius specified-circular helical interpolation  

 
 

 

ON ON

PX000 1 2

3 ON

1 2

1 

2 
3

..25000

60000

PX000OFF

( )  SFC  PLC 
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ABH , ABH  绝对指定中心点螺旋插补控制 

[ ]

(X0, Y0, Z0) (X1, Y1) 

 

Number of pitches a

End point address (X , Y , Z )

Start point (X0, Y0, Z0)

Helical interpolation
path

Circular interpolation
plane

Linear interpolation
travel value = Z1-Z0

1 1 1

 : Indicates setting range (Note)  
 

 

Positioning speed V1

Start point (X0,Y0)

Radius R

Arc central point 
address (X2, Y2)

Circular interpolation plane

End point address (X1, Y1)

 : Indicates setting range (Note)  
 

 

(X1,Y1,Z1)

Z1-Z0

(X0,Y0,Z0)

( )       ( )       

(X1,Y1)

V1

R

(X0,Y0) (X2,Y2)

指令 
伺服电机 

旋转方向  

可以控制圆弧的中心

角 
圆弧插补路径 

ABH  

指定中心点螺旋插补

CW 

顺时针 (CW) 

 
Positioning path

Start point End point

Central point

    0 <     360<=

 
 

ABH  

指定中心点螺旋插补 

CCW 

逆时针 (CCW) 

0° <     360° 
 

Central point

Start point End point

Positioning path

    0 <     360<=

 
 

 
(1)  (-231)  (231-1)

(2)  (-231)  (231-1)
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(3)  231-1
1:1 [mm]  214748364.7[µm]

 

Arc central point

Maximum arc

231-1-231

231-1

0

Radius R
 

 

 

R

(4) 2

(5)

(6) 0 999 [28]

(7) D W # ,

 (2 )  (1 )

(8)  =  = 1 

 = 0

[ ]

(1)
 No.55 

 
<K   55>

ABH
 Axis
 Axis
 Linear axis
 Speed
 Number of pitches
 Central point
 Central point

 1,
 2,
 3,

 1,
 2,

 88541
30000
20000

1000
500

45000
20000

Axis for the circular . . . . . . . . 
interpolation

End point address of the linear axis  . . . . . 20000
Positioning speed . . . . 1000
Number of pitches . . . . . . .
Central point address . . . . . . .
of the arc

Axis 1 . . . . 88541

Axis 2 . . . . 30000

Linear axis for the circular  . . . . . . . . . . . .  Axis 3
interpolation and linear interpolation

End point address of the . . .
circular interpolation axis

500

Axis 1, Axis 2

Axis 1 . . . . 45000

Axis 2 . . . . 20000

Absolute central point specified-circular helical interpolation  

 
 

 

1 2

1 

2 

3

20000

1 

2 

( )  SFC 
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(2)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

PX000*M2415*M2435*M2455

 

!PX000 Wait until PX000 turn off after circular interpolation
completion.

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 1 servo ready, Axis 2 servo ready 
and Axis 3 servo ready turn on.

ABH
 Axis            1,      88541PLS
 Axis            2,      30000PLS
 Linear axis
 Speed                 
 Number of pitches       
 Ctr.P.          1,
 Ctr.P.          2,         

Absolute central point-specified helical interpolation control

[F10]

[G10]

[G20]

[K55]

END

Absolute central point-specified
helical interpolation control

    1000PLS/s
      500
  45000PLS
  20000PLS

Axis for the circular  . . . . . . .  
interpolation

End point address of the linear axis  . . . . . 20000[PLS]
Positioning speed . . . 1000[PLS/s]
Number of pitches . . . 

Axis 1 . . .   88541[PLS]

Axis 2 . . . . 30000[PLS]
Linear axis for the circular  . . . . . . . . . . . .  Axis 3
interpolation and linear interpolation

End point address of the . . .
circular interpolation axis

500

Axis 1, Axis 2

Central point address . . . . . . . .
of the arc

Axis 1 . . . . 45000[PLS]

Axis 2 . . . . 20000[PLS]

     3,      20000PLS

Absolute central point-specified circular helical interpolation  

 
 

 

ON ON

PX000 1 2

3

1 2

1 

2 
3

20000

1 

2 

PX000OFF

( ) SFC PLC
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INH , INH  增量指定中心点螺旋插补控制 

[ ]

(X0, Y0, Z0) (X1, Y1)  

 

Number of pitches a

End point relative address (X1, Y1, Z1)

Start point

Helical interpolation
path

Circular interpolation
plane

Linear interpolation
travel value = Z1

 : Indicates setting range (Note)  
 

 

Positioning speed V1

Start point

Radius R

Arc central point
relative address (X2, Y2)

Circular interpolation plane

End point relative address (X1, Y1)

 : Indicates setting range (Note)  
 

 

(X1,Y1,Z1)

Z1

(X1,Y1)

V1

(X2,Y2)

( )       ( )       

指令 
伺服电机 

旋转方向  

可以控制圆弧的中心

角 
定位路径 

INH  
指定中心点螺旋插补

CW 

顺时针 (CW) 

 
Positioning path

Start point End point

Central point

    0 <     360<=

  

INH  
指定中心点螺旋插补 

CCW 

逆时针 (CCW) 

0° <     360°  
Central point

Start point End point

Positioning path

    0 <     360<=

  

 
(1)  0   (231-1)

(2)  0   (231-1)
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(3)  (231-1)
, 1:1 [mm]  214748364.7[µm]

 

Arc central point

Maximum arc

231-1-231

231-1

0

Radius R
 

 

 

R

(4) 2

(5)

(6) 0 999 [28]

(7) D W # ,

 (2 )  (1 )

(8)  =  = 1 

 = 0

[ ]

(1)
 No.56 

 
<K   56>

INH
 Axis
 Axis
 Linear axis
 Speed
 Number of pitches
 Central point
 Central point

 1,
 2,
 3,

 1,
 2,

 88541
30000
20000
1000
500

45000
20000

Axis for the circular . . . . . . . . .  
interpolation

End point relative address from . . . . . . . . . 20000
the linear axis specification

Positioning speed . . . . 1000
Number of pitches  .  . .
Central point relative address  . . 
of the arc

Axis 1 . . . . 88541

Axis 2 . . . . 30000

Linear axis for the circular. . . . . . . . . . . . . . Axis 3
interpolation and linear interpolation

End point relative address of
the circular interpolation axis

500

Axis 1, Axis 2

Axis 1 . . . . 45000

Axis 2 . . . . 20000

Incremental central point specified-circular helical interpolation  

 
 

 

1 2

1 

2 

3

20000

1 

2 

( )  SFC 
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(2)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

PX000*M2415*M2435*M2455

 

!PX000 Wait until PX000 turn off after circular interpolation completion.

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 1 servo ready, Axis 2 servo ready and 
Axis 3 servo ready turn on.

INH
 Axis            1,      88541PLS
 Axis            2,      30000PLS
Linear axis
 Speed                 
 Number of pitches      
 Ctr.P.         1,
 Ctr.P.         2,         

Incremental central point-specified helical interpolation control

[F10]

[G10]

[G20]

[K56]

END

Incremental central point-specified
helical interpolation control

   1000PLS/s
     500
  45000PLS
  20000PLS

Axis for the circular . . . . . . . . 
interpolation

End point relative address of the linear axis  . . .20000[PLS]
Positioning speed . . . 1000[PLS/s]
Nubmer of pitches. . . .

Axis 1 . . . 88541[PLS]

Axis 2 . . . 30000[PLS]
Linear axis for the circular . . . . . . . . . . . . . Axis 3
interpolation and linear interpolation

End point relative address of . . . . .
the circular interpolation axis

500

Axis 1, Axis 2

Central point relative address . . . . . .
of the arc

Axis 1 . . . . 45000[PLS]

Axis 2 . . . . 20000[PLS]

     3,      20000PLS

 
 

 

ON ON

PX000 1 2
3 ON

1 2

3

20000

1 

2 

1 

2 

 

PX000OFF

 

( ) SFC PLC
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ABH  指定辅助点绝对螺旋插补控制 

[ ]

(X0, Y0, Z0) (X1, Y1) 

 

Number of pitches a

End point address (X , Y , Z )

Start point (X0, Y0, Z0)

Helical interpolation
path

Circular interpolation
plane

Linear interpolation
travel value = Z1-Z0

1 1 1

 : Indicates setting range (Note)  
 

 

Positioning speed V1

Start point

Radius R

Arc auxiliary point
address (X2, Y2)

Circular interpolation plane

End point address (X1, Y1)

 : Indicates setting range (Note)  
 

 

(X1,Y1,Z1)

Z1 Z0

(X0,Y0,Z0)

(X1,Y1)

R

V1

(X2,Y2)

( )       ( )       

指令 
伺服电机 

旋转方向  
可以控制圆弧的中心角 

ABH  
指定辅助点螺旋插补 

顺时针 (CW)/ 

逆时针 (CCW) 
0° <     360° 

 
(1)  (-231)  (231-1)

(2)  (-231)  (231-1)

(3)  231-1
, 1:1 [mm]  214748364.7[µm]



6 

 

Arc central point

Maximum arc

231-1-231

231-1

0

Radius R
 

 

 

R

(4) 2

(5)

(6) 0 999 [28]

(7) D W # ,

 (2 )  (1 )

[ ]

(1)
 No.60

 
<K   60>

ABH
 Axis
 Axis
 Linear axis
 Speed
 Number of pitches
 Auxiliary point
 Auxiliary point

 1,
 2,
 3,

 1,
 2,

 88541
30000
20000
1000
500

45000
20000

Axis for the circular . . . . . . . 
interpolation

End point address of the linear axis  . . . . . 20000
Positioning speed . . . . 1000
Number of pitches . . . .
Auxiliary point address . . . . . . .
of the arc

Axis 1 . . . . 88541

Axis 2 . . . . 30000

Linear axis for the circular . . . . . . . . . . . . . Axis 3
interpolation and linear interpolation

End point address of the . . .
circular interpolation axis

500

Axis 1, Axis 2

Axis 1 . . . . 45000

Axis 2 . . . . 20000

Absolute auxiliary point-specified circular helical interpolation  

 
 

 ( )  SFC 

1 2

1 

2 

3

20000

1 

2 
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(2)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

PX000*M2415*M2435*M2455

 

!PX000
Wait until PX000 turn off after circular interpolation
completion.

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 1 servo ready, Axis 2 servo ready 
and Axis 3 servo ready turn on.

 ABH
 Axis         1,        88541PLS
 Axis         2,        30000PLS
 Str.Ax.     3,        20000PLS
 Speed                 
 Number of pitches       
 Aux.P.     1,
 Aux.P.     2,         

Absolute auxiliary point-specified helical interpolation control

[F10]

[G10]

[G20]

[K60]

END

Absolute auxiliary point-specified
helical interpolation control

   1000PLS/s
     500
  45000PLS
  20000PLS

Axis for the circular  . . . . . . . . 
interpolation

End point address of the linear axis  . . . . . 20000[PLS]
Positioning speed . . . 1000[PLS/s]
Number of pitches . . . 

Axis 1 . . .   88541[PLS]

Axis 2 . . . . 30000[PLS]
Linear axis for the circular . . . . . . . . . . . . . Axis 3
interpolation and linear interpolation

End point address of the . . .
circular interpolation axis

500

Axis 1, Axis 2

Auxiliary point address . . . . . . .
of the arc

Axis 1 . . . . 45000[PLS]

Axis 2 . . . . 20000[PLS]

Absolute auxiliary point-specified circular helical interpolation  

 
 

 

ON ON 

PX000 1 2
3 ON

1 2

3

20000

1 

2 

1 

2 

PX000OFF

( )  SFC  PLC 
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INH  增量指定辅助点螺旋插补控制 

[ ]

 ( ) (X1, Y1)

 

Number of pitches a

End point relative address (X1, Y1, Z1)

Start point

Helical interpolation
path

Circular interpolation
plane

Linear interpolation
travel value = Z1

 : Indicates setting range (Note)  
 

Positioning speed V1

Start point

Radius R

Arc auxiliary point
address (X2, Y2)

Circular interpolation plane

End point relative address (X1, Y1)

 : Indicates setting range (Note)  

 

(X1,Y1,Z1)

Z1

( )       ( )       

(X1,Y1)

R

V1

(X2,Y2)

指令 
伺服电机 

旋转方向 
可以控制圆弧的中心角 

INH  

指定辅助点螺旋插补 

顺时针 (CW)/ 

逆时针 (CCW) 
0° <     360° 

 
(1)  0   (231-1)

(2)  0   (231-1)

(3) (231-1)
, 1:1 [mm]  214748364.7[µm]
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Arc central point

Maximum arc

231-1-231

231-1

0

Radius R
 

 

 

R

(4) 2

(5)

(6)  0 999 [28]

(7) D W #

,  (2 )  (1 )

[ ]
(1)

 No.61 
 

<K   61>

INH
 Axis
 Axis
 Linear axis
 Speed
 Number of pitches
 Auxiliary point
 Auxiliary point

 1,
 2,
 3,

 1,
 2,

 88541
30000
20000
1000
500

45000
20000

Axis for the circular . . . . . . . . 
interpolation

End point relative address from . . . . . . . . . 20000
the linear axis specification

Positioning speed . . . . 1000
Number of pitches . . . .
Auxiliary point relative . . . . . . . . 
address of the arc

Axis 1 . . . . 88541

Axis 2 . . . . 30000

Linear axis for the circular . . . . . . . . . . . . . Axis 3
interpolation and linear interpolation

End point relative address of
the circular interpolation axis

500

Axis 1, Axis 2

Axis 1 . . . . 45000

Axis 2 . . . . 20000

Incremental auxiliary point-specified circular helical interpolation  

 
 

 

1 2

1 

2 

3

20000

1 

2 

( )  SFC 
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(2)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

PX000*M2415*M2435*M2455

 

!PX000 Wait until PX000 turn off after circular interpolation completiion.

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 1 servo ready, Axis 2 servo ready and 
Axis 3 servo ready turn on.

INH
 Axis            1,      88541PLS
 Axis            2,      30000PLS
 Linear axis
 Speed                 
 Number of pitches      
 Aux.P.        1,
 Aux.P.        2,         

Incremental auxiliary point-specified helical interpolation control

[F10]

[G10]

[G20]

[K61]

END

Incremantal auxiliary point-specified
helical interpolation control

    1000PLS/s
      500
  45000PLS
  20000PLS

Axis for the circular  . . . . . . . . . . . .  
interpolation

End point relative address of the linear axis  . . . 20000[PLS]
Positioning speed . . . 1000[PLS/s]
Number of pitches  . . .

Axis 1 . . .   88541[PLS]

Axis 2 . . . . 30000[PLS]
Linear axis for the circular  . . . . . . . . . . . . Axis 3
interpolation and linear interpolation

End point relative address of . . . .
the circular interpolation axis

500

Axis 1, Axis 2

Auxiliary point relative address . . . . .
of the arc

Axis 1 . . . . 45000[PLS]

Axis 2 . . . . 20000[PLS]

     3,      20000PLS

Incremental auxiliary point-specified circular helical interpolation  

 
 

 

ON ON

PX000 1 2
3

1 2

3

20000

PX000OFF

 

 

1 

2 

1 

2 

( )  SFC  PLC 
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6.10 1 

FEED-1

外部设备设置项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服指令 定位方式 控制轴数 

参
数
块
号

 

轴
 

地
址

/移
动
量

 

命
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
- 代

码
 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
误
差
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

 增量 1 △ ○ ○ ○ △ △      △ △ △ △ △ △  △ △  有效 

 : 

: 

[ ]

(1) 0

(2) (+/ -) :
•  .............

( )
• ........... ..

( )
 

Positioning direction Operation timing

Reverse
direction

Forward
direction

Travel direction
for negative sign

Travel direction
for positive sign

Current stop position Command speed

Fixed-pitch feed by FEED-1 instruction

Travel value

V

t

Servo program start

 : Indicates setting data (Note)  
 

 

FEED-1

( )       

.6.23 1 

要点  

固定距离进给控制不要设置移动量为“0”。 

如果移动量设置为“0”,不执行固定距离进给，固定距离进给完成。 

 

FEED-1
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[ ]

1 
(1)

 4

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M M MM

Motion CPU control module

Positioning start command (PX000)
Positioning end command (PX001)

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

 CPU

(PX000)
(PX001)

(2)
(a)

项目 设置 

伺服程序号 No.300 

控制轴 轴 4 

控制速度 10000 

移动量 80000 

 
(b)  .......  PX000 OFF ON

(OFF  ON)

(c)  ....…. PX001 OFF ON
(OFF  ON)
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(3)

 
V

10000

t

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)
Axis 4 servo ready (M2475)

Start command (PX000)

Servo program start

Axis 4 start accept flag
(M2004)

End command (PX001)

Servo program No.300

Dwell 1second Dwell 1secondDwell 1second

 
 

 

No.300

PLC (M2000)

ON (M2042)

ON (M2049)

4 (M2475)

(PX000)

4 (2004)

(PX001)

(4)
 No.300 

 
<K   300>

FEED-1
 Axis
 Speed
 Dwell

 4,
 

 80000
10000

1000

1 axis fixed-pitch feed
   Axis used  . . . . . . . . . . Axis 4

   Travel value  . . . . . . . . 80000
Command speed
Dwell . . . . . . . . . . . . . .   1000

 . . . 10000

 
 

 

1

80000
10000
1000

( ):  SFC 
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(5)  SFC 
 SFC 

 
1 axis fixed-pitch feed control

SET M2042

FEED-1
 Axis          4,    80000PLS
 Speed             10000PLS/s
 Dwell                 1000ms

PX000*M2475

 

!PX000*!PX001

P0

P0

END

PX001

1 axis fixed-pitch feed control

1 axis fixed-pitch feed
   Axis used  . . . . . . . . . . Axis 4
   Travel value  . . . . . . . . 80000[PLS]

Command speed . . . . . . 10000[PLS/s]
Dwell  . . . . . . . . . . . . . . . . .  1000[ms]

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000 and Axis 4 servo ready turn on.

Wait until PX000 and PX001 turn off after 
fixed-pitch feed completion.

[F10]

[G10]

[K300]

[G20]

[G30]

After fixed-pitch feed completion,
PX001 is ON   : Fixed-pitch feed starts.
PX001 is OFF : Motion SFC program ends.

 
 

 

1 

1 

ON ON

PX000 4 ON

1

80000[PLS]
10000[PLS/s]

1000[PLS]

SFC

PX000 ON

PX001 OFF

PX000 PX001 OFF

( ): SFC PLC



6 

6.11 2 

2 2 

2 FEED-2 

外部设备设置项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服指令 定位方式 控制轴数 

参
数
块
号

 

轴
 

地
址

/移
动
量

 

命
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
- 代

码
 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
误
差
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

 增量 2 △ ○ ○ ○ △ △     △ △ △ △ △ △ △  △ △  有效 

 : 

: 

[ ]

(1) 0

(2) (+/ -)
•  .............

( )
•  .............

( )

 

0

Current stop position

Reverse
direction

Forward direction

Reverse direction

Y-axis
travel value

X-axis travel value

Positioning direction

Forward
direction

 
 

 
Operation timing

V

t

Fixed-pitch feed by FEED-2 instruction

Command speed

Servo program start

 : Indicates setting data (Note)  
 

 

Y

X

FEED 2

( )       

.6.24 2 

FEED-2
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要点  

固定距离进给控制不要设置移动量为“0”。 

如果移动量设置为“0”将出现以下结果： 

(1) 如果移动量设置为“0”，固定距离进给完成而不执行固定距离进给。 

 
[ ]

2 
(1)

 2  3 2 

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M M MM

Motion CPU control module

Positioning start command (PX000)

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

CPU

(PX000)

(2)
(a)

项目 设置 

伺服程序号 No.310 

定位速度 10000 

控制轴 轴 2 轴 3 

移动量 500000 300000 

 
(b)  .......  PX000 OFF ON

(OFF  ON)
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(3)
2 

 

10000

V

t

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)

Axis 2 servo ready (M2435)

Axis 3 servo ready (M2455)

Start command (PX000)

Servo program start

Axis 2 start accept flag
(M2002)
Axis 3 start accept flag
(M2003)

Servo program No.310

 
 

 

No.310

PLC (M2000)

ON (M2042)

ON (M2049)

2 (M2435)

3 (M2455)

(PX000)

2 (M2002)

3 (M2003)

(4)
 2  No.310 

 

Fixed-pitch feed using 2 axes linear interpolation

<K  310>

FEED-2
Axis             2, 
Axis             3,
Speed

500000
300000
10000

Axis used . . . . . . . .  Axis 2, Axis 3

Travel value . . . . . Axis 2 . . . 500000

Axis 3 . . . 300000
Positioning speed  . . . . . . . . . . . . . 10000

 
 

 

2

( )  SFC 
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(5)  SFC 
 SFC 

 

Fixed-pitch feed using 2 axes linear interpolation

Fixed-pitch feed using 2 axes linear interpolation

SET M2042

FEED-2
 Axis       2,     500000PLS
 Axis       3,     300000PLS
 Speed           

PX000*M2435*M2455

END

!PX000

Positioning speed  . . . . . . . . . . . . . . . 10000[PLS/s]

P0

P0

Fixed-pitch feed using
2 axes linear interpolation

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 2 servo ready and Axis 3 
servo ready turn on.

  Axis used . . . . . . . . . . Axis 2, Axis 3
Axis 2 . . . 500000[PLS]
Axis 3 . . . 300000[PLS]

   Travel value . . . . . .

After fixed-pitch feed completion,

PX000 is ON    : Fixed-pitch feed start again.

PX000 is OFF  : Motion SFC program end.

  10000PLS/s

[G10]

[F10]

[K310]

[G20]

 
 

 

2

2

ON ON

PX000 2

3 ON

2

SFC

PX000 ON

PX001 OFF

( ) SFC PLC
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6.12 3 

3 3

3  FEED-3 

外部设备设置项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服指令 定位方式 控制轴数 

参
数
块

 N
o.

 

轴
 

地
址

/移
动
量

 

命
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
- 代

码
 

转
矩
限
制
直

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
误
差
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

 增量 3 △ ○ ○ ○ △ △     △ △ △ △ △ △ △  △ △  有效 

 : 

: 

[ ]

(1) 0

(2) (+/ -)
•  .............

( )

•  .............
( )

FEED-3

 

Z-axis
travel value

Forward direction

Forward direction

Positioning direction

X-axis travel value

Y-axis
travel value

Forwar
directio

Reverse direction

Reverse direction
Reverse direction

 

 

V

t

Operation timing

Command speed

Servo program start

 : Indicates setting data (Note)

Fixed-pitch feed by FEED-3 instruction

 
 

 

Z

 X

Y

FEED 3

( )       

. 6.25 3
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要点  

固定距离进给控制移动量不要设置为“0”。 

如果移动量设置为“0”会出现以下结果： 
(1)   如果所有轴的移动量设置为“0”，固定距离进给完成而不执行固定距离进给。 

 
[ ]

3 
(1)

 1,  2  3 3 

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M M MM

Motion CPU control module

Positioning start command (PX000)

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

CPU

(PX000)

(2)
(a)

项目 设置 

伺服程序号 No.320 

定位速度 1000 

控制轴 轴 1 轴 2 轴 3 

移动量 50000 40000 30000 

 
(b)  ....... PX000 OFF ON

(OFF  ON)
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(3)
3

 

t

V

1000

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)

Axis 2 servo ready (M2435)

Axis 1 servo ready (M2415)

Axis 3 servo ready (M2455)

Start command (PX000)

Servo program start

Axis 2 start accept flag
(M2002)

Axis 1 start accept flag
(M2001)

Axis 3 start accept flag
(M2003)

Servo program No.320

 
 

 

No.320

PLC (M2000)

ON (M2042)

ON (M2049)

1 (M2415)

2 (M2435)

3 (M2455)

(PX000)

1 (M2001)

2 (M2002)

3 (M2003)

(4)
 3  No.320 

 

Fixed-pitch feed using 3 axes linear iInterpolation

<K  320>

FEED-3
Axis             1, 
Axis             2,

Speed

50000
40000

1000

Axis used . . . . . . . . . Axis 1, Axis 2, Axis 3

Travel value . . . . . 

Axis 1 . . . 50000

Axis 2 . . . 40000

Positioning speed  . . . . . . . . . . . . 1000

Axis             3, 30000

Axis 3 . . . 30000

 
 

 

3

( ):  SFC 
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(5)  SFC 
 SFC 

 

Fixed-pitch feed using 3 axes linear iInterpolation

Fixed-pitch feed using 3 axes linear iInterpolation

SET M2042

FEED-3
 Axis       1,     50000PLS
 Axis       2,     40000PLS
 Axis       3,     30000PLS
 Speed             

PX000*M2415*M2435*M2455

END

!PX000

Positioning speed  . . . . . . . . . . . . . . . 10000[PLS/s]

P0

P0

Fixed-pitch feed using
3 axes linear interpolation

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 1 servo ready, Axis 2 servo ready
and Axis 3 servo ready turn on.

   Axis used . . . . . . . . . Axis 1, Axis 2, Axis 3
Axis 1 . . . 500000[PLS]
Axis 2 . . . 400000[PLS]   Travel value . . . . . .

1000PLS/s Axis 3 . . . 300000[PLS]

After fixed-pitch feed completion,

PX000 is ON   : Fixed-pitch feed start again.

PX000 is OFF : Motion SFC program end.

[G10]

[F10]

[K320]

[G20]

 
 

 

3

3

ON ON

PX000 1 2

3

3 

SFC

PX000 ON

PX001 OFF

( ):  SFC PLC 
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6.13  (I)

(1)

(2)

(3)  (I)  VF ( )  VR ( )

外部设备设置项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服指令 定位方式 控制轴数 
参
数
块

 N
o.

 

轴
 

地
址

/移
动
量

 

命
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
- 代

码
 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理
时
间

 

圆
弧
插
补
允
许
误
差
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

 

 
 1 △ ○  ○  △      △ △ △ △ △ △  △ △  有效 

 
: 

: 

[ ]

(1)
• VF ......... 

• VR ........  

(2) 0

 

Stop com
Setting
speed

V

Speed
control
start

Operation speed

 

 

.6.26  (I)

VR

VF
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(3)
.6.1.

.6.1 

停止命令 停止条件 停止轴 停止处理 

Q172LX (STOP)的 STOP 
信号输入  

根据参数块或伺服指令指定的“STOP 输入减

速时间”减速停止。 
停止命令 

(M3200+20n) 

根据参数块或伺服指令指定的“减速时间”

减速停止。 
快速停止命令 (注) 

(M3201+20n) 

OFF  ON 指定轴 

根据参数块或伺服指令指定的“快速停止减

速时间”减速停止。 

来自外部软元件的所有轴的

快速停止/ 减速停止 (注) 

(测试模式) 

点击图标 所有轴 

根据参数块或伺服指令指定的“快速停止减

速时间”减速停止。 

速度改变到速度 "0" 速度改变请求 指定轴  
根据参数块或伺服指令指定的“减速时间”

减速停止。 

 
要点  

(注): 快速停止命令和所有轴来自外部软元件的快速停止在减速期间有效，通过

“Q172LX的 STOP 信号输入”(STOP) 或停止命令(M3200+20n), 且在停止

条件出现时启动根据“快速停止减速时间”参数的处理。 
 

Operation speed

Speed limit value

"STOP signal input of the Q172LX" (STOP) 
or stop command

Rapid stop command or rapid stop of 
the all axes from the peripheral device

 
 

 

Q172LX STOP (STOP)

[ ]
0

• 
• ON  (OFF  ON)
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[ ]

 (I) 
(1)

 1  (I) 

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M M MM

Motion CPU control module

Start/stop command (PX000)

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

 CPU 

/ (PX000)

(2)  (I)
(a)  (I)

项目 设置 

伺服程序号 No.91 

控制轴 轴 1 

控制速度 3000 

旋转方向 正向 

 
(b)  (I) ............... PX000 OFF ON

(OFF  ON)
(c) ......…………………… PX000 ON OFF

(OFF  ON)

(3)

 
Speed control by
servo program No.91

3000

V

t

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)

Axis 1 servo ready (M2415)

Start command (PX000)

Servo program start

Axis 1 start accept flag
(M2001)

Stop command (M3200)

Stop command
accept

 
 

 

 (I) 

No.99

PLC (M2000)

ON (M2042)

ON (M2049)

1 (M2415)

(PX000)

1 (M2001)

(M3200)
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(4)
 (I)  No.91

 
<K   91>

3000
Axis              1
Speed

VF

Positioning speed . . . 3000
Axis used . . . . . . . . .  Axis 1
Speed control (I) (Forward rotation)

 
 

 

(I)( )

(5)  SFC 
SFC 

 
Speed control (I)

SET M2042

VF
 Axis      1
 Speed            3000PLS/s

PX000*M2415

 

END

SET M3200

!M2001

Turn on Axis 1 stop command.

RST M3200

!PX000

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000 and Axis 1 servo ready turn on.

Speed control (I) (Forward rotation)

Speed control (I)

Axis used . . . . . . . . . Axis 1
Positioning speed . . . 3000[PLS/s]

Turn off Axis 1 stop command.

Wait until Axis 1 start accept flag turn off.

Wait until PX000 turns off after speed control (I) start.

[G10]

[F10]

[K91]

[G20]

[G30]

[F20]

[F30]

 
 

 

(I)

(I)

ON ON

PX000 1 ON

(I)( )

(I) PX000 OFF

1

1 OFF

1 

( ): SFC PLC
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6.14  (II)

(1)

(2)

(3)  (II)  VVF ( )  VVR ( ) 

外部设备设置项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服指令 定位方式 控制轴数 

参
数
块

 N
o.

 

轴
 

地
址

/移
动
量

 

命
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
- 代

码
 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

  

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
错
误
允
许
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

 

 
 1 △ ○  ○  △ △     △ △ △ △ △ △  △ △  有效 

 : 

: 

[ ]

VVR

VVF

(1)
• VVF ....... 

• VVR....... 

(2) 0

(3)

(4)  (I) 

[ ]

(1) 0

• 
• ON  (OFF  ON)

(2)
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(3)

0  

[ ]

 (Il) 
(1)

 3  (II) 

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M

Motion CPU control module

Start/stop command (PX000)

M

Axis
 1

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

M

Axis
 2 M

Axis
 4

 CPU 

/ (PX000)

(2)  (II)
(a)  (II)

项目 设置 

伺服程序号 No.55 

控制轴 轴 3 

控制速度 4000 

旋转方向 正向 

 
(b)  (II)  .............   PX000 OFF ON

(OFF  ON)
(c)  .....……………………..  PX000 ON OFF

(OFF  ON)

(3)
 (II) 

 

t

4000

V

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)

Axis 3 servo ready (M2455)

Start command (PX000)

Servo program start

Axis 3 start accept flag
(M2003)

Stop command (M3240)

Speed control by
servo program No.55 Stop command

accept

  

 

No.55

PLC (M2000)

ON (M2042)

ON (M2049)

3 (M2455)

(PX000)

3 (M2003)

(M3240)
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(4)
 (II)  No.55 

 
<K   55>

4000
Axis              3
Speed

VVF

Positioning speed . . . 4000
Axis used . . . . . . . . .  Axis 3
Speed control (II) (Forward rotation)

 
 

 

(II)( )
...............

...........4000

(5)  SFC 
 SFC 

 
Speed control (II)

SET M2042

VVF
 Axis      3
 Speed            4000PLS/s

PX000*M2455

 

END

SET M3240

!M2003

Turn on Axis 3 stop command.

RST M3240 Turn off Axis 3 stop command.

!PX000

Speed control (II)

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000 and Axis 3 servo ready turn on.

Speed control (II) (Forward rotation)
Axis used . . . . . . . . . Axis 3
Positioning speed . . . 4000[PLS/s]

Wait until PX000 turn off after speed control (II) start.

Wait until Axis 3 start accept flag turn off.

[G10]

[F10]

[K55]

[G20]

[G30]

[F20]

[F30]

 
 

 

(II)

(II)

ON ON

PX000 3 ON

(II)( )

...............
...........4000

(II) PX000 OFF

3 

3 OFF

3 

( ):  SFC PLC
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6.15 /

6.15.1 /

/

/ VPF ( ), VPR ( )  VPSTART ( )

外部设备设定项目 

通用 圆弧 参数块 其他 

伺服命令 定位方式 控制轴数 
参
数
块
号

 

轴
 

地
址

/移
动
量

 

指
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
代
码

 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
自
限
制
值

 

停
止
输
入
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
误
差
允
许
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

VPF  

VPR  

增量 1 △ ○ ○ ○ △ △ △     △ △ △ △ △ △  △ △  可以 

 ○: 必须设定 

△: 需要时设定 

[ ]

(1) CHANGE ( / )

• VPF......  ( ) 

• VPR…..  ( ) 

(2)  CHANGE / (M3205+20n) ON
 M3205+20n CHANGE ON ON

 
V

ON

t
Position
controlling

Speed
controlling

Setting travel value

OFF
Speed/position
switching enable signal
(M3205+20n)

CHANGE signal input
from external source

CHANGE signal valid

(Note)  
 

 

CHANGE 

/

CHANGE ( )
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( ):  CHANGE  Q172LX CHANGE

CHANGE CHANGE

ON CHANGE CHANGE 

OFF  ( Q173CPU(N)/Q172CPU(N) )

(3)
/ (M3212+20n)

 ON/OFF 
(a) M3212+20n OFF...... • 

• ( )
• :

 
 停止后的进给 

   当前值  
速度控制期间 
的移动量 

位置控制 
移动量 = + 

  
 

(b) M3212+20n ON..….. • 
• ( )
• 
• :

 

= + +
Feed current

value after stop

Travel value
during speed

control

Travel value
for position

control

Address
before speed
control start   

  

0
Feed
current
value

OFFM3212
+20n OFF

* *

[M3212+20n OFF] [M3212+20n ON]

CHANGE input CHANGE input

ON
M3212
+20n

* ** *
Feed
current
value

Update feed current value

Speed
controlling

Position
controlling

Speed
controlling

Position
controlling

Update feed current value

Clear feed current value

  

 

CHANGE CHANGE

要点  

如果 M3212+20n 为 ON 时启动，保持 M3212+20n 为 ON 直到定位控制完成。如果

在控制期间变为 OFF，进给当前值不能保证。 
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(4)
/

(a) (2- )

移动量改变用数据寄存器 轴号 

(注) 

间接指定时的 

数据寄存器编号  高位数据 低位数据 

1 D16 D17 D16 

2 D36 D37 D36 

3 D56 D57 D56 

4 D76 D77 D76 

5 D96 D97 D96 

6 D116 D117 D116 

7 D136 D137 D136 

8 D156 D157 D156 

9 D176 D177 D176 

10 D196 D197 D196 

11 D216 D217 D216 

12 D236 D237 D236 

13 D256 D257 D256 

14 D276 D277 D276 

15 D296 D297 D296 

16 D316 D317 D316 

17 D336 D337 D336 

18 D356 D357 D356 

19 D376 D377 D376 

20 D396 D397 D396 

21 D416 D417 D416 

22 D436 D437 D436 

23 D456 D457 D456 

24 D476 D477 D476 

25 D496 D497 D496 

26 D516 D517 D516 

27 D536 D537 D536 

28 D556 D557 D556 

29 D576 D577 D576 

30 D596 D597 D596 

31 D616 D617 D616 

32 D636 D637 D636 

 ( ):Q172CPU(N) 1 8
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  下述伺服程序执行轴 4 的正转速度控制，速度为 50000，来自于外部的 CHANGE

信号变为 ON 之后，位置控制的移动量设定在 D76, D77 中。 
 

<K   11>

VPF

Speed                           50000
Axis                 4,              D76 Indicates indirect specification of travel value

 
                                       

 

 

示例 

(b)  SFC

 CHANGE ON

 

P2 is reset as the travel value

Travel value

Position
controlling

Speed
controlling

V

Data register for travel 
value change

OFF

t

ON

P2P1 P3

change possible

CHANGE signal input
from external source

 
 

 

CHANGE

(5)  DOG ON
 CHANGE 

 DOG/CHANGE ON  (  3.2.1 )

[ ]

(1)  CHANGE ON 
 CHANGE ON :

•  (M2001+n) ON

• /

• /  (M3205+20n) ON
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(2)

M3205+20n CHANGE ON

(M2404+20n) ON
 

Speed controlling (M2404+20n)

Servo program start

Speed switching signal
input (CHANGE)

ON
OFF

Speed/position switching
enable command (M3205+20n)

t

Position control only is executed, if M3205+20n
and CHANGE are turning on at the start.

V

OFF

OFF

OFF

OFF

ON

ONSpeed/position switching
latch (M2405+20n)  

 

 

M3205+20n CHANGE ON

/

/

(3)
(a) CHANGE 

(b)

 (M2407+20n) ON  [209]
(c)  (M2401+20n) ON

 

Positioning complete signal
(M2401+20n)

Error detection (M2407+20n)

t

Overrun

Travel value for
position control

V

ON

ON

ON

OFF

OFF

OFF

OFF

Speed/position switching
enable command (M3205+20n)

Position switching signal 
input (CHANGE)

 
 

 

/

(4)

( :210)
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[ ]

/
(1)

4 /

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M M MM

Motion CPU control module

Start command (PX000)

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis 
 3

AMP AMP AMP AMP

CPU

(2)
(a)

项目 定位条件 

伺服程序号 101 

控制轴 轴 4 

定位控制中的移动量 40000 

指令速度 1000 

 
(b)  ................................... PX000 ON
(c) /  .................... M3265

(3)
/

 

Speed/position switching enable
command (M3265)

t

Position control
Speed controlServo program No.101

V

Speed/position switching latch
(M2465)

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)

All axes servo ON accept flag
(M2049)

Axis 4 servo ready (M2475)

Start command (PX000)

Servo program start

Axis 4 start accept flag (M2004)

Axis 4 positioning completion
(M2461)

1second 1second

CHANGE signal input of the
Q172LX

  

 

No.101

PLC

ON

ON

4

4

/

Q172LX CHANGE

/

4
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(4)
/  No.101 

 

Speed
Axis                 4,             40000

<K  101>

Dwell                                 1000

VPF

Speed  . . . . . . . 1000

Speed/position switching control

Dwell  . . . . . . . . 1000

1000
Axis used . . . . . Axis 4
Travel value . . . 40000

 
 

 

/

(5)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

VPF
 Axis       4,      40000PLS
 Speed              1000PLS/s
 Dwell                1000ms

PX000*M2475

 

Speed/position switching control

RST M3265

!PX000*M2461

SET M3265

M2465

Note : Shift transition is used to transit into the next processing during the positioning.

END

Speed/position

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000 and Axis 4 servo ready turn on.

Speed/position switching control
Axis used . . . . . . . . . . Axis 4
Travel value . . . . . . . . 4000PLS

Command speed . . . . . 1000PLS/s
Dwell  . . . . . . . . . . . . . . 1000ms

Axis 4 speed/position switching latch

Axis 4 speed/position switching enable command ON.

Axis 4 speed/position switching enable command OFF

Wait until positioning completion and PX000 turn off.

switching control

[G10]

[F10]

[K101]

[G20]

[G30]

[F20]

[F30]

 
 

 

/

/

ON ON

PX000 4 ON

4 / ON

/

4 /

4 / OFF

PX000 OFF

:

( ):   SFC PLC  
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6.15.2 

/ ( ) 

VPSTART 
外部设备设定的项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服命令 定位方式 控制轴数 

参
数

块
号

 

轴
 

地
址

/移
动

量
 

指
令

速
度

 

滞
留

时
间

 

M
代

码
 

转
矩

限
制

值
 

辅
助

点
 

半
径

 

中
心

点
 

控
制

单
位

 

速
度

限
制

值
 

加
速

时
间

 

减
速

时
间

 

快
速

停
止

减
速

时
间

 

转
矩

限
制

值
 

停
止

输
入

时
的

减
速

处
理

 

圆
弧

插
补

允
许

误
差

范
围

 

S
曲

线
比

率
 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

VPSTART 
                        

 : 

: 

[ ]

(1) /

(2) VPSTART
(a) CHANGE

ON
  • /  6.15.1 /

 
 

V

ON

t
Position
controlling

Speed
controlling

Setting travel value

OFF
Speed/position
switching enable command
(M3205+20n)

CHANGE signal valid

CHANGE signal input
from external source  

 

 

CHANGE

/

CHANGE

. 6.27 
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(b)
:

 
Travel value
before stop

(P1)

Travel value
after re-start

(P2)

Setting travel
value(P)

= -

  

 
 

P1

P1: Travel value before stop

Stop command accept
CHANGE
signal ON Operation speed

V

Stop

P2: Travel value after restart

Position
control

Speed
control

t

P2
Restart

VPF/VPR instruction

Servo program start

Speed/position switching
enable command (M3205+20n)

VPSTART

ON
OFF

Speed/position
switching control
start

Stop command
(M3200+20n)

Position
control

 
 

 

CHANGE
ON

VPF/VPR

VPSTART

/

.6.28 

(3) VPF/VPR
VPF/VPR

 

Stop command

CHANGE signal ONOperetion speedSpeed change

Setting
speed

V

Speed control

Restart

Position
control

Speed
control

t

 
 

 

CHANGE ON

.6.29 
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[ ]

/
(1)

4 /

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M M MM

Motion CPU control module

Start command (PX000), restart command (PX001),
stop command (PX002)

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMPAMP AMPAMP

CPU

(PX000) (PX001)
(PX002)

(2)
(a)

定位条件 

项目 速度/位置 

切换控制 
重启动 

伺服程序号 101 102 

控制轴 轴 4 轴 4 

定位控制的移动量 40000  
指令速度 1000  

 
(b)  ..................... ....................... PX000 OFF ON

(OFF  ON)

(c) /  ...... ......... .............. M3265

(d)  ................................................. PX001 OFF ON
(OFF  ON)

(e)  ..................................................... PX002 OFF ON
(OFF  ON)
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(3)
/

 
V

1000

CHANGE signal accept

Speed
control

Position control

t

Speed/position switching enable
command (M3265)

Speed/position switching latch
(M2465)

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)
Axis 4 servo ready (M2475)

Start command (PX000)

Servo program start

Axis 4 start accept flag
(M2004)

Restart command (PX001)

Stop command (PX002, M3260)

CHANGE signal input of the
Q172LX

  

 

CHANGE

PLC

ON

ON

4

4

/

Q172LX CHANGE(

/

(4)
/  No.101 No.102 

 

Axis               4,             40000
Speed                             1000

VPF

<K  101>

Axis               4
VPSTART

<K  102>

Speed . . . . . . . . . .

Speed/position switching control

Axis used  . . . . . . . Axis 4
Re-start

Axis used . . . . . Axis 4
Trevel value . . . 40000

1000

  

 

/
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(5)  SFC 
 SFC 

SET M2042

VPF
 Axis         4,    40000PLS
 Speed             1000PLS/s

PX000*M2475

 

END

Speed/position switching control for Axis 4

Speed/position switching enable command OFF with axis 4 
speed/position switching latch ON.  
Axis 4 start accept flag OFF.

Re-starting after stop during speed/position switching control

RST M3260

!PX000*!PX001*!PX002

Axis 4 stop command OFF

SET M3260=PX002
RST M3265=M2465
!M2004

SET M3265

PX001

VPSTART
 Axis        4

Re-start

END

M3260

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000 and Axis 4 servo ready turn on.

Command speed . . . 1000[PLS/s]
Travel value . .. . . . 40000[PLS]
Axis used . . .. . . . . Axis 4

Axis 4 speed/position switching enable command ON

Wait until PX001 turn on. 

Re-starting after stop 
during control

Wait until PX000, PX001 and PX002 turn off with
re-starting after stop during speed-position switching 
control.

[G10]

[F10]

[K101]

[G20]

[G30]

[F20]

[F30]

[G40]

[G60]

[K102]

Axis 4 stop command ON with PX002 ON .

Axis used . . .. . . . . Axis 4

End with stop
due to error. 

RST M3265=M2465
!M2004

[G50] Speed/position switching enable command OFF with axis 4 
speed/position switching latch ON.  
Axis 4 start accept flag OFF.

 
 

 

ON ON

PX000 4 ON

4 / ON

4 /

4 PX002 ON
4 / OFF 4 / ON
4 OFF

PX001 ON

4 OFF

4 / OFF 4 / ON
4 OFF

PX000,PX001,PX002 OFF

( ):   SFC PLC
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6.16 

(1)

(2)

(3)

(4) M

6.16.1 , 
外部设备设定项目 

通用 圆弧 参数块 其他 

伺服命令 定位方式 控制轴数 

参
数
块
号

 

轴
 

地
址

/移
动
量

 

指
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
代
码

 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

A
圆
弧
插
补
员
许
错
误
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

启动  △          △ △ △ △ △ △ △  △ △  

结束  
  

                     
 

 1 

 2 终点地址 

 

绝对数据 

3 

 1 

 2 
到终点的移

动量 

 

增量 

3 

 ○ ○ ○ △ △ △             △  有效 

 绝对数据 
速度切换点 

 增量 
   ○ ○  △ △                

 

VSTART

VEND

ABS-1

ABS-2

INC-1

INC-2

INC-3

ABS-3

VABS

VINC

: 

: 
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[ ]

:
(1) VSTART

(2) VEND

/

/

:
(1) ABS-1/INC-1

 1 
 6.2  “1 “

(2) ABS-2/INC-2
 2 

6.3  “2 “

(3) ABS-3/INC-3
 3 

 6.4  “3 “

( ) :
(1) VABS

(2) VINC

要点  

通过 2 轴或 3 轴直线插补控制中设定速度切换点(移动量)和定位速度的轴是在  “到

终点地址/终点的移动量设定”中最初设定的轴。 
 

Set the speed-switching point (travel value) and
positioning speed.

<K   101>

VSTART
ABS-2
 Axis
 Axis
 Speed

 
 2,
 3,
 

75000
60000
2000

  

 

( )
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[伺服程序] 

 

<K   101>

VSTART
ABS-2
 Axis
 Axis
 Speed
VABS
 Axis
 Speed
VABS
 Axis
 Speed
VABS
 Axis
 Speed
VEND

 
 4,
 3,

 4,

 4,

 4,
 

80000
60000

2000

20000
7000

60000
6000

70000
4000

. . . P1

. . . P2

. . . P3

. . . P4

Start

Start speed-switching control

Specify end address

Specify speed-switching point

All speed-switching
points specified ?

End speed-switching control

END

NO

YES

 
 

[动作时序] 
 

P4

t

P3

60000

P2

P1

Axis 3 positioning direction

Axis 4 positioning direction

5000

0

V

Stop (P1)

0

Speed-switching point

20000 60000

70000

80000

Speed-switching
point (P2)

 
 

 

3

4
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[ ]

(1)

(2)  (VABS )  (VINC ) 

(3)  [215]

(4)
 [106] 

(5)

(6) M M
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[ ]

(1)
2 3

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M M MM

Motion CPU control module

Start command (PX000)

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

CPU

(PX000)

    

(2)
(a)

项目 设定 

伺服程序 No. 500 

控制轴 轴 2 轴 3 

结束地址 100000 50000 

 
(b)  ...... .... ..... PX000 OFF ON

(OFF  ON)
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(3)

 

50000

8000

40000

5000

Axis 3 positioning direction

V
70000

2000

100000

ON
OFF

t

ON

ON

ON

OFF

OFF

OFF

Axis 2 positioning
direction

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)
Axis 2 servo ready (M2435)

Start command (PX000)

Servo program start

Axis 2 start accept flag (M2002)

Axis 3 servo ready (M2455)

Axis 3 start accept flag (M2003)

0

 
 

 

3

2 

PLC

ON

ON

2

3

2

3

(4)
No.500

 

2000

ABS-2
VSTART

Speed-switching point, speed setting

<K  500>

VABS

Axis               2,

VEND

Axis               3,
Speed

100000
50000

Axis               2,
Speed

VABS
Axis               2,
Speed

2 axes linear interpolation control (absolute data method)
Start speed/position switching control

Speed to speed-switching point

Speed-switching point

Positioning speed  . . . . . . . . . . 2000

Indicated axis No. Axis 2

40000

End speed switching control

8000

70000

5000

40000
8000

70000
5000

Axis used  . . . Axis 2, Axis 3

End address
Axis 2 . . . 100000

Axis 3 . . . . 50000

 
 

 

2 ( )
/

2
3

( ):   SFC 
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(5)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

VSTART
ABS-2
 Axis       2,   100000PLS
 Axis       3,     50000PLS
Speed              2000PLS/s
VABS
 Axis       2,     40000PLS
Speed              8000PLS/s
VABS
Axis        2,     70000PLS
Speed              5000PLS/s
VEND

PX000*M2435*M2455

Speed-switching control 

END

Speed-switching control

!PX000

             (Unit : Point [PLS]/speed[PLS/s])

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 2 servo ready and Axis 3 servo 
ready turn on.

Start speed-switching control
2 axes linear interpolation control (absolute data method)

Axis used . . . . . . . . . . . Axis 2, Axis 3

End address Axis 2 . . . 100000[PLS]
Axis 3 . . . . 50000[PLS]

Positioning speed  . . . . . . . .. . 2000[PLS/s]
Speed-switching point, speed seting

Axis2
40000 70000

50008000Speed to speed-switching point
Speed-switching point

Indicated axis No.

End speed-switching control

Wait until PX000 turn off after speed-switching control 
completion.

[K500]

[F10]

[G10]

[G20]

 
 

 

ON ON

PX000 2 3 ON

/

2 ( )

2..........

3...........

: /

PX000 OFF

( ):   SFC  PLC 
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6.16.2 

外部设备设定项目 

公共 圆弧 参数块 其他 

伺服命令 定位方式 控制轴数 

参
数
块
号

 

轴
 

地
址

/ 移
动
量

 

指
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
代
码

 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
错
误
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

重
复
条
件

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

FOR-TIMES
 

FOR-ON 

FOR-OFF
 

                     ○   

NEXT                          

 

 : 

: 

[ ]

:
(1) FOR-TIMES ( )

(a)

(b)  1  32767
 32768  0 “1” 

(c) :
1)  (D)

2)  (W)                    

3)  (#)

4)  (K)

5)  (H)

 

(2) FOR-ON ( )
(a) ON
(b) :

1)  (X/PX)

2)  (Y/PY)

3)  (M)/  (SP.M)

4)  (L)

5)  (B)

6)  (F)
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(3) FOR-OFF ( )
(a) OFF
(b) :

1)  (X/PX)

2)  (Y/PY)

3)  (M)/  (SP.M)

4)  (L)

5)  (B)

6)  (F)

FOR-TIMES, FOR-ON, FOR-OFF 

[ ]

    
2) 

1) 
条件 1 条件 2 条件 3 

FOR-TIMES K1 K2 K3 

FOR-ON 
从开始 X010 

 ON 

3)首次执行中

X010  ON  

3)第三次执行

中 X010  

ON 

FOR-OFF 
从开始 X011 

 OFF  

3)首次执行中

X011  OFF 

3)第三次执行

中 X011  

OFF 

VSTART

2000

  2)

VINC
Speed

1)

VINC

VINC

NEXT
VEND

40000

2000

30000

20000
1000

3)

<K  701>

INC-2
230000

10000

500Speed
Axis         1,

Axis         1,
Speed

Speed
Axis         1,

Axis         2,
Axis         1,

 

 

 
(1)  1

1000

    0

2000

100000 200000
ON

OFFX010

X011 OFF
ON

(2)  2

1000

0 200000

2000

100000
ON

OFFX010

X011 OFF
ON
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(3)  3

ON

OFF

Minor error [215] occured

0

1000

2000

100000

X010

X011

200000

ON
OFF

[215]

[ ]

(1)
2 3

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M M MM

Motion CPU control module

Start command (PX000)

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

(2)
(a)

项目 设定 

伺服程序 No. 501 

控制轴 轴 2 轴 3 

到停止位置的移动量 230000 100000 

 
(b)    ...... PX000 OFF ON

(OFF  ON)
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(3)

 

100000V

50000

100000

50000

50000

t

150000 200000

Axis 3 positioning direction

Axis 2 positioning
direction

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)

Axis 2 servo ready (M2435)

Start command (PX000)

Servo program start

Axis 2 start accept flag (M2002)

Axis 3 servo ready (M2455)

Axis 3 start accept flag (M2003)

0

0

 
 

 

3

2 

PLC

ON

ON

2

3

2

3
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(4)
 No. 501 

 

Axis          3,
Axis          2,

<K  501>

Speed

VSTART
INC-2

VINC

FOR-TIMES

NEXT
VEND

Axis          2,
Speed

VINC
Axis          2,
Speed

VINC
Axis         2,
Speed

10000

Starts speed-switching control

40000

K    2

100000
230000

40000

30000
20000

50000
40000

Positioning speed

End speed-switching control

Number or repetition 2

Speed to speed-switching point

Speed-switching point

Indicated Axis No. Axis 2

30000

20000

50000

40000

Speed-switching point, speed setting

2 axes linear interpolation control (incremental data method)

Speed-switching point, speed setting

Axis used . . . . .. . . . . .. . . . ..  Axis 2, Axis 3
Travel value to stop position Axis 2 . . . 230000

Axis 3 . . . 100000

Travel value to speed-switching point . . . 40000
Indicated axis  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . Axis 2

End repetition region

Speed to speed-switching point . . . . . . . . . . 40000

  

 

2 ( )

 2..........230000
3..........100000

............................. 
........ 40000

................... 40000
2

( ):  SFC 
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(5)  SFC 
 SFC 

 
Specification of speed-switching points using repetition instructions

SET M2042

VSTART
INC-2
 Axis       2,
 Axis       3, 
 Speed
VINC
 Axis       2,
 Speed 
FOR-TIMES
                          K   2
VINC
 Axis       2,
 Speed 
VINC
 Axis       2, 
 Speed
NEXT
VEND

PX000*M2435*M2455

 

END

!PX000

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 2 servo ready and Axis 3 servo ready 
turn on.

Starts speed-switching control
2 axes linear interpolation control (incremental data method)

Axis used . . . . . . . . . . . . . . . . Axis 2, Axis 3
Travel value to  . . . . . . . . .
stop position

Axis 2 . . . 230000
Axis 3 . . . 100000

Positioning speed . . . 10000[PLS/s]
Speed-switching point, speed setting

Indicated axis . . . Axis 2
Travel value to speed-switching point . . . 40000[PLS]

Speed-switching point, speed setting

Speed to speed-switching point
Speed-switching point

Indicated axis No. Axis 2
30000
20000

50000
40000

40000PLS/s

50000PLS

20000PLS/s

40000PLS/s

10000PLS/s

30000PLS

40000PLS

100000PLS
230000PLS

Number of repetitions 2

End speed-switching control

(Unit : Point [PLS]/speed [PLS/s])

points using repeat
instructions

Wait until PX000 turn off after speed switching control 
completion.

Speed-switching control 
using repetition instructions

End repetition region

[F10]

[G10]

[K501]

[G20]

Speed to speed-switching point . . .. . . . . . . 40000[PLS/s]

  

 

ON ON

PX000 2 3 ON

2 ( )

 2...........
3...........

2

: /

PX000 OFF
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6.17 

(1)

(2)

(3)
• 
• 
• 

(4)

(5) M

(6) 1  4 

[ ]

Set the constant-speed control
axis and speed

YES

End constant-speed control

Set the positioning address
(travel value)

Set the each pass point

All pass points are set ?

Set the positioning method

NO

Set the  speed-switching

2

3

Point
       4

Axis             3

<K    1>

1

Axis             2

Speed

4

CPSTART

ABS-2

CPEND

40000

[PLS/s]10000

Axis             2,
Axis             3,

ABS-2
Axis             2,
Axis             3,
Speed

ABS-2
Axis             2,
Axis             3,

60000

60000
60000
15000

100000
80000

[PLS/s]

[PLS]
[PLS]

[PLS]
[PLS]

[PLS]
[PLS]

Start

End

[ ] [ :2 ]

/
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[ ]

[  : 2 ]

Change speed after speed-switching

Axis 3 positioning direction

P1

80000

60000

Axis2 positioning direction

P2

P3

15000

Positioning speed 
for 2 axes linear
intepolation

V

10000

t

Set
speed

40000 60000

100000

0

0

3

2

2

[ ]

(1)

(2) (ABS ) (INC )

(3)
 1  2 4

(4)

(a)
(

)

(  4.4.3 )
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(b)   CHGV
CHGV

CHGV

CHGV  
1) CHGV >

V

Speed change to command speed in the servo program 

Command speed in the servo program

Speed change by CHGV instruction

t

CHGV

2) CHGV <
CHGV

V
Speed change by command speed in the servo program
(Speed set by the CHGV instructions is valid)

Speed change by CHGV instructions
(Speed does cot change due to more than command speed in the servo program.)

t

( CHGV )

CHGV
( )

(5) ( )

 [211] ( ) 

(6)  [106] 

(7) :

( / ) [ ]< [PLS]
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)   : 20[ms], : 600[mm/min]

 (600[mm/min])  60  10[mm/s], 

 (20[ms]) 1000, 0.02[s] 

10[mm/s]  0.02[s] = 0.2[mm]

 0.2[mm] 
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6.17.1 

外部设备设定项目 

公共 弧 参数块 其他 

伺服命令 定位方式 控制轴数 

参
数
块
号

 

轴
 

地
址

/ 移
动
量

 

指
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
代
码

 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
错
误
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

重
复
条
件

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

FOR-TIMES
 

FOR-ON 

FOR-OFF
 

                     ○   

NEXT                          

 

 : 

: 

[ ]

:
(1) FOR-TIMES ( )

(a)

(b)  1 32767
 32768  0  1

(c) :

1)  (D)

2)  (W)                    

3) (#)

4)  (K)

5)  (H)

 

(2) FOR-ON ( )
(a) ON

(b)   :
1)  (X/PX)

2)  (Y/PY)

3)  (M)/  (SP.M)

4)  (L)

5)  (B)

6)  (F)
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(3) FOR-OFF (  )
(a) OFF

(b)   :
1)  (X/PX)

2)  (Y/PY)

3)  (M)/  (SP.M)

4)  (L)

5)  (B)

6)  (F)

FOR-TIMES, FOR-ON FOR-OFF

[ ]

    
2) 

1) 
条件 1 条件 2 条件 3 

FOR-TIMES K1 K2 K3 

FOR-ON 

第一次定位 3) 

期间 X010  

ON 

第二次定位 3)

期间 X010  

ON 

第三次定位 3)

期间 X010  

ON  

FOR-OFF 

第一次定位 3)

期间 X011  

OFF 

第二次定位 3)

期间 X011  

OFF  

第三次定位 3)

期间 X011  

OFF  

Axis              1
Axis              2

CPSTART

<K  701>

20000

2)

ABS-2
Speed

Axis              1,
Axis              2,
 1)

INC-2
Axis              1,
Axis              2,

INC-2
Axis              1,
Axis              2,

NEXT
CPEND

    0

40000

1000

30000

20000
20000

3)

 

  

 

50000

Operation in condition 2

Repeat 3)

Operation in condition 3

Axis 2

Operation in condition 1

1000000
Axis 1

200000

2

1

3)

3

2

1
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[ ]

(1)
2 3

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M M MM

Motion CPU control module

Start command (PX000)

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

(2)
(a)

项目 设定 

伺服程序 No. 510 

控制轴 轴 2, 轴 3 

定位速度 10000 

 
(b)  ....... PX000 OFF ON

(OFF  ON)
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(3)

 
Axis 3 positioning direction

100000

40000

80000

20000

10000

V

60000

100000 20000050000 150000

Radius
20000

t

Axis 2
positioning
direction

Combined
speed

0

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)

Axis 2 servo ready (M2435)

Start command (PX000)

Servo program start

Axis 2 start accept flag (M2002)

Axis 3 servo ready (M2455)

Axis 3 start accept flag (M2003)

All axes servo ON accept flag
(M2049)

  

 

3

2 

PLC

ON

ON

2

3

2

3
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(4)
 No.510 

 

Axis              2

<K  510>

40000
ABS-2
Speed
Axis              3

CPSTART2

Axis              2,
Axis              3,

FOR-TIMES

10000

CPEND
NEXT

INC-2 

Radius

INC

Axis              2,
Axis              3,

Axis              2,
Axis              3,

20000

    0

K    4

30000

Positioning speed . . . 10000

20000
20000

20000

Start constant-speed control
Axis used . . . . . . . . .  Axis 2, Axis 3

Positioning
method

Pass point setting

2 axes linear
interpolation

Number of repetitions 4

30000Travel
value Axis 3

Axis 2

Radius-specified
circular interpolation

  0

20000

20000

Pass point setting

End constant-speed control
End repetition region

  

 

4

2

(5)  SFC 
 SFC 

 

Positioning
method

2 axes linear
interpolation

30000[PLS]Travel
value Axis 3

Axis 2
  0[PLS]

20000[PLS]
20000[PLS]

SET M2042

CPSTART2
 Axis          2
 Axis          3
 Speed             10000PLS/s
ABS-2
 Axis          2,   40000PLS
 Axis          3,   20000PLS
FOR-TIMES
                                 K   4
INC-2
 Axis          2,   30000PLS
 Axis          3,           0PLS
INC
 Axis          2,   20000PLS
 Axis          3,   20000PLS
 Radius           20000PLS
NEXT
CPEND

PX000*M2435*M2455

 

END

Constant-speed control

!PX000

Constant-speed control

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 2 servo ready and Axis 3 servo 
ready turn on.

Start constant-speed control

2 axes linear interpolation control (Absolute data method)

Axis used . . . . . . . . . . Axis 2, Axis 3

End address Axis 2 . . . 40000[PLS]
Axis 3 . . . 200000[PLS]

Positioning speed . . . 10000[PLS/s]

Axis used . . . . . . .  Axis 2, Axis 3

Number of repetitions 4

Pass point setting

End constant-speed control
End repetition region

Wait until PX000 turns off after constant-speed control
completion.

[F10]

[G10]

[K510]

[G20]

Radius-specified
circular interpolation

  

 

ON ON

PX000 2 3 ON

2 ( )

2..........
2..........

4

2

PX000 OFF
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6.17.2 

[ ]
(1) 1 4

(2)

(3) M2040 ON (  3.1.3 ) 

ON/OFF 

(a) M2040  OFF

Speed change complete point

t

V

Speed-switching specified point

Speed change
start point

(position)

(b) M2040  ON

t

V

Speed change complete point

Speed-switching specified point

Speed change
start point

(position)
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[ ]

M2040 ON
(1)

1 2

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M M MM

Motion CPU control module

Start command (PX000)

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

Speed switching point specified flag
(M2040) ON command (PX010)

AMP AMP AMP AMP

CPU

(M2040)ON (PX010)

(2)
(a)

项目 设定 

伺服程序号 310 

定位速度 10000 15000 

定位方式 2 轴直线插补 
指定中心点圆弧

插补  
2 轴直线插补 

指定中心点圆弧

插补 

轴 1 20000 30000 40000 50000 
经过点 

轴 2 10000 20000 25000 40000 

 
(b)

......................................................... PX000 OFF ON (OFF  ON)
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(3)

 

20000

P1

P2

40000
P4

20000

Axis 2 positioning direction

P3

10000

Center
point

15000

V

t

40000

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)

Axis 1 servo ready (M2415)

Start command (PX000)

Servo program start

Axis 1 start accept flag (M2001)

Axis 2 servo ready (M2435)

Axis 2 start accept flag (M2002)

All axes servo ON accept flag
(M2049)

Speed switching point specified
flag (M2040)

Axis 1 positioning
direction0

 
 

 

2

1 

PLC

ON

ON

1

2

1

2
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(4)
 No.310

 

Axis               1

CPEND

Axis               2

20000
30000

ABS-2

<K  310>

Speed

CPSTART2

Axis               1,
Axis               2,

ABS
Axis               1,
Axis               2,
Center           1,             
Center           2,      

ABS-2
Axis               1,
Axis               2,
Speed

ABS-2
Axis               1,
Axis               2,

10000

30000

20000
10000

Set P3
10000

25000
40000

15000

50000
40000

Set P2

Set P1

Speed change
Set P4

 
 

 ( ):  SFC 
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(5)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

CPSTART2
 Axis       1
 Axis       2
 Speed           10000PLS/s
ABS-2
 Axis       1,     20000PLS
 Axis       2,     10000PLS
ABS
 Axis       1,     30000PLS
 Axis       2,     20000PLS
 Center   1,     30000PLS
 Center   2,     10000PLS
ABS-2
 Axis       1,     40000PLS
 Axis       2,     25000PLS
 Speed           15000PLS/s
ABS-2
 Axis       1,     50000PLS
 Axis       2,     40000PLS
CPEND

PX000*M2415*M2435

 

END

Set P1

Speed-switching during instruction execution

!PX000

SET M2040=PX010
RST M2040=!PX010

Speed change

Speed-switching during
instruction execution

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 1 servo ready and Axis 2 servo 
ready turn on.

Set P4

Set P2

Set P3

Wait until PX000 turn off after constant-speed control 
completion.

[F10]

[G10]

[K310]

[G20]

[F20]
Speed-switching point specified flag turn on when 
PX010 turn on.

Speed-switching point specified flag turn off when 
PX010 turn off.

 
 

 

ON ON

PX000 1 2 ON

PX010 ON ON

PX010 OFF OFF

PX000 OFF
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6.17.3 1 
外部设备设定项目 

通用 圆弧 参数块 其他 

伺服命令 定位方式 控制轴数 

参
数
块
号

 

轴
 

地
址

/ 移
动
量

 

指
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
代
码

 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
误
差
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

指
令
速
度

 (
常
数

) 

取
消

 

跳
跃

 

F
IN

 加
减
速

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

启动 CPSTART1
  1 △ ○  ○        △ △ △ △ △ △  △  △  △  

结束 CPEND        △                    

ABS-1  绝对 1  ○ ○   △ △             △  △  △ 
经过点 

INC-1  增量 1  ○ ○   △ △             △  △  △ 

可以 

 : 

: 

[ ]

1 

1  :

(1) CPSTART1
 1 

(2) CPEND
CPSTART1  1 

:

(1) ABS-1/INC-1
 1 

 6.2 1 
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[ ]

 1

(1)
 4 

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M M MM

Motion CPU control module

Positioning start command (PX000)

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

CPU

(PX000)

(2)
(a)

项目 设定 

伺服程序号 500 

控制轴 轴 4 

定位速度 10000 

重复次数 100 

P1 -1000 

P2 2000 

P3 -2000 

经过点 

移动量 

P4 1000 

 
(b) ........ PX000 OFF ON

(OFF  ON)

(3)
Number of repetitions

100

3

Return

1

-1000

2

0 1000
Address

Out

Return

Out

Return

Out

Return

Out
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(4)
 No.500

 
V

P1 P2 P3

10000

-10000

P4

t

P2 P3

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)

Axis 4 servo ready (M2475)

Start command (PX000)

Servo program start

Axis 4 start accept flag (M2004)

All axes servo ON accept flag
(M2049)

0

  

 

PLC

ON

ON

4

4

(5)
 No.500

 
<K   500>

CPSTART1
 Axis          4
 Speed
INC-1
 Axis          4,
FOR-TIMES
 
INC-1
 Axis          4,
 
INC-1
 Axis          4,
NEXT
INC-1
 Axis          4,
CPEND

100000 

-1000

K  100

2000

 -2000

1000
 

Starts constant-speed control

Axis used . . . . . . . . . . Axis 4

Positioning speed  . . . 10000
1 axis linear positioning control

Number of repetitions 100

Ends repetition region

End constant-speed control

1 axis linear positioning control

1 axis linear positioning control

1 axis linear positioning control

Travel value to pass point . . . -1000

Axis used . . . . . . . . . . . . . . .  Axis 4

Travel value to pass point . . . 2000

Axis used . . . . . . . . . . . . . . .  Axis 4

Travel value to pass point . . . -2000

Axis used . . . . . . . . . . . . . . .  Axis 4

Travel value to pass point . . .1000

Axis used . . . . . . . . . . . . . . .  Axis 4

 
 

 

1

100
1

1

1

( ):   SFC 
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(6)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

CPSTART1
 Axis         4
 Speed            10000PLS/s
INC-1
 Axis         4,    -1000PLS
FOR-TIMES
               K   100
INC-1
 Axis         4,     2000PLS

INC-1
 Axis         4,    -2000PLS
NEXT

INC-1
 Axis         4,     1000PLS
CPEND

PX000*M2475

 

END

1 axis constant-speed control

!PX000

Travel value to pass point . . . -1000[PLS/s]

End constant-speed control

Number of repetitions 100

Start constant-speed control

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000 and Axis 4 servo ready turn on.

Axis used . . . Axis 4

Positioning speed  . . . . . . . . . . 10000[PLS/s]

Axis used  . . . . . . . . . . . . . . . Axis 4
1 axis linear positioning control

1 axis linear positioning control

1 axis linear positioning control

1 axis linear positioning control

End repetition region

1 axis constant-speed control

Travel value to pass point . . . 2000[PLS/s]
Axis used  . . . . . . . . . . . . . . . Axis 4

Travel value to pass point . . . -2000[PLS/s]
Axis used  . . . . . . . . . . . . . . . Axis 4

Travel value to pass point . . . 1000[PLS/s]
Axis used  . . . . . . . . . . . . . . . Axis 4

Wait until PX000 turn off after constant-speed 
control completion.

[F10]

[G10]

[K500]

[G20]

 
 

 

1

1

ON ON

PX000 4 ON

1

100

1

1

1

PX000 OFF

( ):   SFC PLC 
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6.17.4 2  4 

2 4
外部设备设定项目 

通用 圆弧 参数块 其他 

伺服命令 定位方式 控制轴数 

参
数

块
号

 

轴
 

地
址

/移
动

量
 

指
令

速
度

 

滞
留

时
间

 

M
代
码

 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心

点
 

控
制

单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速

时
间

 

减
速

时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
误
差
范
围

 

S
曲

线
比

率
 

指
令

速
度

 (
常
数

) 

取
消

 

跳
跃

 

F
IN

 加
减
速

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度改变 

CPSTART2
 2 △ ○  ○       △ △ △ △ △ △ △ △ △  △  △  

CPSTART3
 3 △ ○  ○       △ △ △ △ △ △ △ △ △  △  △  启动 

CPSTART4
 4 △ ○  ○       △ △ △ △ △ △ △ △ △  △  △  

结束 CPEND  

 

     △                    

ABS-2  2  ○ ○   △ △             △  △  △ 

ABS-3  3  ○ ○   △ △             △  △  △ 

ABS-4  4  ○ ○   △ △             △  △  △ 

ABS   ○ ○   △ △ ○            △  △  △ 

ABS  

ABS  

ABS  

ABS
 

 ○ ○   △ △  ○           △  △  △ 

ABS
 

ABS
 

绝对 

2 

 ○ ○   △ △   ○          △  △  △ 

INC-2  2  ○ ○   △ △             △  △  △ 

INC-3
 3  ○ ○   △ △             △  △  △ 

INC-4
 4  ○ ○   △ △             △  △  △ 

INC
  ○ ○   △ △ ○            △  △  △ 

INC
 

INC
 

INC
 

INC
 

 ○ ○   △ △  ○           △  △  △ 

INC
 

经过点 

INC
 

增量 

2 

 ○ ○   △ △   ○          △  △  △ 

可 

 : 

: 
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[ ]

2 4

2  4 :
(1) CPSTART2

 2 

(2) CPSTART3
 3 

(3) CPSTART4
 4 

(4) CPEND
CPSTART2, CPSTART3, CPSTART4 2, 3,  4 

:

(1) ABS-2/INC-2
2

 6.3 2 

(2) ABS-3/INC-3
3

 6.4 3 

(3) ABS-4/INC-4
4

 6.5 4 

(4) ABS/INC

 6.6

(5) ABS/INC     , ABS/INC     , ABS/INC     , ABS/INC

 6.7

(6) ABS/INC     , ABS/INC

 6.8
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[ ]
(1) 2 

(a)
2 3  

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M M MM

Motion CPU control module

Start command (PX000)

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

CPU

PX000

(b)

 2 3 

 2  3 
 

Axis 3 positioning direction

30000

P1

P2

100000

30000

P3

50000

50000 90000

Axis 2 positioning
direction0   

 

3

2

.6.30 2 3

(c)
1) 

项目 设定 

伺服程序号 505 

定位速度 10000 

定位方式 2 轴直线插补 指定半径圆弧插补 2轴直线插补 

轴 2 30000 50000 90000 
经过点 

轴 3 30000 50000 100000 

 
2) ..... PX000 OFF ON

(OFF  ON)
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(d)
 No.505 

 

<K  505>

Speed
Axis         3
Axis         2

CPSTART2 Start constant-speed control
Axis used  . . . . . . . . Axis 2, Axis 3
Positioning speed  . . . . . . . . . . . 10000

Positioning address
Axis 2 . . . 30000
Axis 3 . . . 30000

Positioning address
Axis 2 . . . 50000
Axis 3 . . . 50000

Axis 2 . . . 90000
Axis 3 . . . 100000

End constant-speed control

Axis         3,

Axis         3,

Radius

ABS

ABS-2
Axis         2,

Axis         2,

ABS-2
Axis         2,
Axis         3,

CPEND

10000

30000
30000

50000
50000

90000

20000

100000

Radius . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 20000

2 axes linear interpolation control

2 axes linear interpolation control

Positioning address

Circular interpolation control

 
 

 

2

 2..........30000
3..........30000

 2..........30000
3..........30000

..........................20000
2

 2..........90000
3..........100000

(e)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

CPSTART2
 Axis  2
 Axis  3
 Speed           10000PLS/s
ABS-2
 Axis        2,    30000PLS
 Axis        3,    30000PLS
ABS
 Axis        2,    50000PLS
 Axis        3,    50000PLS
 Radius
ABS-2
 Axis        2,    90000PLS
 Axis        3,  100000PLS
CPEND

PX000*M2435*M2455

 

END

!PX000

2 axes constant-speed control

2 axes constant-speed control

20000PLS

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 2 servo ready and Axis 3 
servo ready turn on.

Start constant-speed control
Axis used . . . Axis 2, Axis 3

Positioning speed  . . . . . . . . . .   10000[PLS/s]

2 axes linear interpolation control

Positioning address Axis 2 . . . 30000[PLS]
Axis 3 . . . 30000[PLS]

Circular interpolation control

Radius . . . 20000[PLS]
2 axes linear interpolation control

End constant-speed  control

Positioning address Axis 2 . . . 50000[PLS]
Axis 3 . . . 50000[PLS]

Positioning address Axis 2 . . . 90000[PLS]
Axis 3 . . 100000[PLS]

Wait until PX000 turn off after constant-speed control 
completion.

[F10]

[G10]

[K505]

[G20]

 
 

 

2

2

ON ON

PX000 2 3 ON

2
 2..........30000

3..........30000

 2..........50000
3..........50000

...........20000

2
 2..........90000

3.........100000

PX000 OFF

( ):  SFC PLC 
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(2) 4 
(a)

 1,  2,  3,  4

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M M MM

Motion CPU control module

Start command (PX000)

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

CPU

PX000

(b)

1) 

项目 设定 

伺服程序号 506 

定位速度 10000 

定位方式 4 轴直线插补 4 轴直线插补 4 轴直线插补 

轴 1 3000 5000 5000 

轴 2 4000 3500 3500 

轴 3 4000 -4000 3000 
经过点 

轴 4 4000 -6000 6000 

 
2) .....PX000 OFF ON

(OFF  ON)
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(c)
 No.506

 

CPSTART4

<K  506>

Axis             2

Axis             1,
Axis             2,

Speed

Axis             1

INC-4

Constant-speed control

Axis             3
Axis             4

Axis             3,
Axis             4,

INC-4
Axis             1,
Axis             2,

10000

Axis used . . . Axis 1, Axis 2, Axis 3, Axis 4

CPEND

3000

Axis             3,
Axis             4,

INC-4
Axis             1,
Axis             2,
Axis             3,
Axis             4,

4000

4000
4000

3000

5000
3500

-4000
-6000

5000
3500

6000

Axis 1  . . . 3000

Travel value to pass point Axis 2  . . . 4000
Axis 3  . . . 4000

Positioning speed . . . 10000

Axis 4  . . . 4000

End constant-speed control

4 axes linear interpolation control (P1)

4 axes linear interpolation control (P2)

4 axes linear interpolation control (P3)

Axis 1  . . . 5000

Travel value to pass point Axis 2  . . . 3500
Axis 3 . . . -4000
Axis 4 . . . -6000

Axis 1  . . . 5000

Travel value to pass point Axis 2  . . . 3500
Axis 3  . . . 3000
Axis 4  . . . 6000

 
 

 

4 (P1)
 1.....3000

2.....4000
3.....4000
4.....4000

4 (P2)
 1.....5000

2.....3500
3....-4000
4....-6000

4 (P3)
 1.....5000

2.....3500
3.....3000
4.....6000

( ):  SFC 
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(d)  SFC 
 SFC 

 

SET M2042

CPSTART4
 Axis    1
 Axis    2
 Axis    3
 Axis    4
 Speed       10000PLS/s
INC-4
 Axis    1,    3000PLS
 Axis    2,    4000PLS
 Axis    3,    4000PLS
 Axis    4,    4000PLS
INC-4
 Axis    1,    5000PLS
 Axis    2,    3500PLS
 Axis    3,   -4000PLS
 Axis    4,   -6000PLS
INC-4
 Axis    1,    5000PLS
 Axis    2,    3500PLS
 Axis    3,    3000PLS
 Axis    4,    6000PLS
CPEND

PX000*M2415*M2435*M2455

 

END

4 axes constant speed control

!PX000

4 axes constant speed control

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 1 servo ready, Axis 2 servo
ready, Axis 3 servo ready and Axis 4 servo ready
turn on.

Start constnt-speed control

Axis used. . . Axis 1, Axis 2, Axis 3, Axis 4

Positioning speed  . . . . . . . . . . 10000[PLS/s]
4 axes linear interpolation control (P1)

Travel value to pass point

Axis 1 . . .  3000PLS
Axis 2 . . .  4000PLS
Axis 3 . . .  4000PLS
Axis 4 . . .  4000PLS

End constnt-speed control

4 axes linear interpolation control (P2)

*M2475

4 axes linear interpolation control (P3)

Travel value to pass point

Axis 1 . . .  5000PLS
Axis 2 . . .  3500PLS
Axis 3 . . . -4000PLS
Axis 4 . . . -6000PLS

Travel value to pass point

Axis 1 . . .  5000PLS
Axis 2 . . .  3500PLS
Axis 3 . . .  3000PLS
Axis 4 . . .  6000PLS

Wait until PX000 turn off after constant-speed 
control completion.

[F10]

[G10]

[K506]

[G20]

 
 

 

4

4

ON ON

PX000 1 2 3 4

ON

4 (P1)

 1.....3000
2.....4000
3.....4000
4.....4000

4  (P2)

 1.....5000
2.....3500
3....-4000
4....-6000

4  (P3)

 1.....5000
2.....3500
3.....3000
4.....6000

PX000 OFF

( ): SFC PLC
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6.17.5 

3 4

CPSTART3, CPSTART4 CPEND 3 4

 

外部设备设定项目 

通用 圆弧 参数块 其他 

伺服命令 定位方式 控制轴数 
参
数
块
号

轴 地
址

/ 移
动
量

指
令
速
度

滞
留
时
间

M
代
码

转
矩
限
制
值

辅
助
点

半
径

中
心
点

控
制
单
位

速
度
限
制
值

加
速
时
间

减
速
时
间

快
速
停
止
减
速
时
间

转
矩
限
制
值

停
止
输
入
时
的
减
速
处
理

圆
弧
插
补
允
许
误
差
范
围

S
曲
线
比
率

指
令
速
度

 (
常
数

) 

取
消

跳
跃

 

F
IN

加
减
速

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

速度改变 

ABH   ○ ○   △ △ ○            △  △  △ 

ABH  

ABH  

ABH
 

ABH
 

 ○ ○   △ △  ○           △  △  △ 

ABH
 

ABH
 

等速度控制 

经过点 

绝对指定 

2 

 ○ ○   △ △   ○          △  △  △ 

INH
  ○ ○   △ △ ○            △  △  △ 

INH
 

INH
 

INH
 

INH
 

 ○ ○   △ △  ○           △  △  △ 

INH
 

INH
 

等速度控制 

经过点 

增量指定 

2 

 ○ ○   △ △   ○          △  △  △ 

可以 

: 

: 
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伺服命令 定位方式 指定的圆弧插补方式 

ABH  绝对 

INH  增量 

指定半径方式  

小于 CW180° 

ABH  绝对 

INH  增量 

指定半径方式 

小于 CCW180° 

ABH  绝对 

INH  增量 

指定半径方式 

CW180° 以上 

ABH  绝对 

INH  增量 

指定半径方式 

CCW180° 以上 

ABH  绝对 

INH  增量 
指定中心点方式 CW 

ABH  绝对 

INH  增量 
指定中心点方式 CCW 

ABH  绝对 

INH  增量 
指定辅助点方式 

 
[ ]

(1)

 

3 axes helical interpolation control (P2)

CPSTART4

<K  510>

Axis               2

Axis               1,
Axis               2,

Speed

Axis               1

ABS-3

Constant-speed control

Axis               3

Axis               3,

ABH
Axis               1,
Axis               2,

10000

Axis used . . . Axis 1, Axis 2, Axis 3, Axis 4

CPEND

3000

Linear axis
Number of pitches

ABS-3
Axis               1,
Axis               2,
Axis               3,

4000
4000

3000

5000
3500

-4000
-6000

5000
3500

Axis 1 . . . 3000
Positioning address Axis 2 . . . 4000

Axis 3 . . . 4000

Positioning speed . . . 10000

Positioning address

Axis 1 . . . . . . . . . . .  5000
Axis 2 . . . . . . . . . . .  3500
Axis 3  . . . . . . . . . .  -4000 
Number of pitches .  -6000

End constant-speed control

Positioning address

Radius  1000 Radius . . . . . . . . . . . 1000

Control with the following speed.
  For linear/circular interpolation: Combined-speed for number of interpolation axes.
  For helical interpolation: 2 axes combined-speed for circular interpolation.

3 axes linear interpolation control (P1)

3 axes linear interpolation control (P3)

3,

Axis 1 . . . 5000
Axis 2 . . . 3500
Axis 3 . . . 3000

 
 

 

3 (P1)
 1.....3000

2.....4000
3.....4000

3 (P2)
 1.........5000

2.........3500

....-6000
........1000

3........-4000

3 (P3)
 1.....5000

2.....3500
3.....3000

/ :
: 2
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[ ]

(1)

(2) 4  (CPSTART4) 4

3

(3)

( )

(4)

(5) FIN  M

FIN

(6)

(7)
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6.17.6 

[ ]

(1)

X, Y, M, B, F

[ ]

(1)

(2)

[ ]
 

<K   0>

Axis           1
CPSTART2

Skip

ABS-2
Speed
Axis           2

Axis           1,
Axis           2,
Speed

ABS-2
Axis           1,
Axis           2,
Speed

CPEND

100000

Point 1
positioning
processing

200000

Skip signal
(M200)

M200 Servo program
start

V

10000

10000

200000
200000 Start accept

15000

t
Skip signal

No skip
Skip

 
 

 

1
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注意 
 当等速度控制期间指定跳跃且包括无行程范围[degree] 的轴时，跳跃执行时的操作
如下所示。 

(注-1): 如果在这些条件下跳跃后有 ABS 指令时，不管是否执行跳跃，最终定位点 

和整个程序的移动距离是相同的。  

(1)   所有跳跃之后的指令为 INC 指令: 
 

CPSTART1
0

CPEND

Skip

INC-1
Speed
Axis             1

Axis             1,

INC-1
Axis             1,

INC-1
Axis             1,

190[degree]

180

When skip is not executed

M100
180.00000

10.000

270.00000

180.00000

0 270[degree]

When the skip occurs at 100 [degree]

2801000

Program example

When skip is executed

 
    

(2)   紧跟在跳跃之后的指令是 ABS 指令: 
 

Program example

Skip
ABS-1

Speed
Axis             1

CPSTART1

INC-1

0

270.00000
CPEND

Axis             1,

Axis             1,
INC-1
Axis             1,

10.000

180.00000

350.00000

M100

180 260[degree]

100

350

0 350 260[degree]

When skip is not executed

When the skip occurs at 100 [degree]

When skip is executed
(The end positioning point is same regardless of whether the skip is 
 executed or not.)

 
     

(3)   紧跟在跳跃之后的指令是 INC 指令且后面有 ABS指令: 
 

When the skip occurs
at 80 [degree]

When skip is executed
(The end positioning point is same regardless of whether the skip is 
 executed or not.)

When skip is not executed
Program example

Skip

ABS-1

Speed
Axis               1

CPSTART1

INC-1

CPEND

Axis               1,

INC-1

Axis               1,

10.000

360.00000
M100

INC-1

Axis               1,

Axis               1,

180.00000

180.00000

90.00000

0 180 90[degree]0 0

0 80 90[degree]260 80

This point moves at 370 [degree],
not 10 [degree].

 

  

 

100[degree]

( )

100[degree]

( )

80[degree] 370[degree]

10[degree]
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6.17.7 FIN 

 FIN M FIN

 FIN  ON  OFF 

 SFC   PLC FIN ON/OFF

[ ]

(1)  FIN

FIN ( ) 1 5000[ms]
D, W  # (1 )

[ ]

(1)

1000[ms] 

(2) M  

ON

(2)  M FIN  OFF  ON  OFF

[ ]

FIN  K0
 

1

FIN signal

M-code outputting

ABS-2

Axis             2,             200000
Axis             1,             200000

FIN acceleration/
deceleration

Speed                           10000
Axis             2
Axis             1        

CPSTART2

<K   0>

M code                                10
ABS-2
Axis             1,             300000
Axis             2,             250000
M code                                11

ABS-2
Axis             1,             350000
Axis             2,             300000
M code                                12

ABS-2
Axis             1,             400000
Axis             2,             400000

CPEND

[ms]
1110

Point

M-code

2WAIT

4. When the FIN signal turns off after the M-code outputting signal
    turns off, the positioning to the next point 2 starts.

Explanatory

2. FIN signal turns on after performing required processing in the
    Motion SFC program.
    Transition to the next point does not execute until the FIN signal
    turns on.

3. When the FIN signal turns on, M-code outputting signal turns off.

1. When the positioning of point 1 starts, M-code 10 is output and
    M-code outputting signal turns on.

Combined-speed
100[ms]

100

 
 

 

M

M

FIN

1 M 10 M ON

SFC FIN ON

FIN ON

FIN ON M OFF

M OFF FIN OFF 2 
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[ ]

(1) PLC FIN
(a)

 1   2 FIN

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

QX41 QY41

M M MM

PLC CPU control module

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

Positioning start command : X0
(PLC CPU device) 

PLC CPU

:X0 PLC CPU

(b)
1) 

项目 设定 

伺服程序号 0 

定位速度 10000 

FIN 加减速时间 100[ms] 

定位方式 2 轴直线插补控制 

轴 1 200000 300000 350000 400000 
经过点 

轴 2 200000 250000 300000 400000 

M 代码 10 11 12  

 
2) .............................. X0 OFF ON (OFF  ON)

(PLC CPU )
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(c)
 No.0

 

<K   0>
Start constant-speed control

ABS-2

Axis            2,       200000
Axis            1,       200000

Speed                    10000
Axis            2
Axis            1        

CPSTART2

M-code                         10

ABS-2
Axis            1,       300000
Axis            2,       250000
M-code                         11

ABS-2
Axis            1,       350000
Axis            2,       300000
M-code                         12

ABS-2
Axis            1,       400000
Axis            2,       400000

CPEND

Positioning speed . . . 10000[PLS/s]

Axis 1 . . . 200000[PLS]
Axis 2 . . . 200000[PLS]

100
FIN acceleration/  . . . . . 100[ms]

FIN acceleration/
deceleration

Axis used . . . . . . . . . Axis 1, Axis 2

deceleration
2 axes linear interpolation control

Axis used  . . . . . . Axis 1, Axis 2
Address of . . . . .
stop position

M-code output . . . . . . 10

End constant-speed control

Axis 1 . . . 300000[PLS]
Axis 2 . . . 250000[PLS]

2 axes linear interpolation control
Axis used  . . . . . . Axis 1, Axis 2

M-code output . . . . . . 11

Axis 1 . . . 350000[PLS]
Axis 2 . . . 300000[PLS]

2 axes linear interpolation control
Axis used  . . . . . . Axis 1, Axis 2

M-code output . . . . . . 12

Axis 1 . . . 400000[PLS]
Axis 2 . . . 400000[PLS]

2 axes linear interpolation control
Axis used  . . . . . . Axis 1, Axis 2

Address of . . . . .
stop position

Address of . . . . .
stop position

Address of . . . . .
stop position

  

 

FIN

2

1........200000[PLS]
2........200000[PLS]

M
2

1........300000[PLS]
2........250000[PLS]

M
2

1........350000[PLS]
2........300000[PLS]

M
2

1........400000[PLS]
2........400000[PLS]

(d)  SFC 
SFC 

 

SET M2042

M2415*M2435

Constant-speed control 

END

ABS-2

Axis            2,          200000
Axis            1,          200000

Speed                       10000
Axis            2
Axis            1

CPSTART2

M-code                            10

ABS-2
Axis            1,         300000 
Axis            2,         250000
M-code                           11

ABS-2
Axis            1,         350000
Axis            2,         300000
M-code                           12

ABS-2
Axis            1,         400000
Axis            2,         400000

CPEND

100FIN acceleration/
deceleration

Start constant-speed control

Positioning speed . . . 10000[PLS/s]

Axis 1 . . . 200000[PLS]
Axis 2 . . . 200000[PLS]

FIN acceleration/  . . . . . 100[ms]

Axis used . . . . . . . . . Axis 1, Axis 2

deceleration
2 axes linear interpolation control

Axis used  . . . . . Axis 1, Axis 2

M-code output . . . . . 10

Axis 1 . . . 300000[PLS]
Axis 2 . . . 250000[PLS]

2 axes linear interpolation control
Axis used  . . . . . Axis 1, Axis 2

M-code output . . . . . 11

Axis 1 . . . 350000[PLS]
Axis 2 . . . 300000[PLS]

2 axes linear interpolation control
Axis used  . . . . . Axis 1, Axis 2

M-code output . . . . . 12

Axis 1 . . . 400000[PLS]
Axis 2 . . . 400000[PLS]

2 axes linear interpolation control
Axis used  . . . . . Axis 1, Axis 2

End constant-speed control

Turn on all axes servo ON command.

Wait until Axis 1 servo ready and Axis 2 servo
ready turn on.

[F10]

[G10]

[K0]

Address of . . . . .
stop position

Address of . . . . .
stop position

Address of . . . . .
stop position

Address of . . . . .
stop position

  

ON ON

1 2 ON

FIN

2

1........200000[PLS]
2........200000[PLS]

M
2

1........300000[PLS]
2........250000[PLS]

M
2

1........350000[PLS]
2........300000[PLS]

M
2

1........400000[PLS]
2........400000[PLS]

( ):   SFC PLC 
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(e) PLC 
 FIN PLC 

 

Motion SFC program start request0

11

14

26

X0

M0

M2419

M2419

END

M3219SET

SP.SFCS H3E1 M0 D0K110

M3219RST

28

SP.DDRD H3E1 D1 M2D13D50

K1 D51MOVP

M3219 is set 

PLC program

Substitutes 1 for D51 after program
start.

Reads data of D13 for Multiple CPU
system No.2 by turning M2419 on,
and stores in the data area of self
CPU 

Resets M3219 by turning M2419 off. 

(Note): Details of D1 is used as control.  
 

 

SFC

D51 1

M2419 ON CPU
No.2CPU D13

CPU
M3219

M2419 OFF M3219

( ):D1

(f)  (GSV P)
FIN CPU

 
CPU No. 1 (PLC CPU) (GX Developer) 
多 CPU 设定 (设定 1: M2400 到 M2495) 

CPU shared
memory setting

 
 
CPU No. 2 (运动 CPU) (GSV P) 

多 CPU 设定 (设定 1: M2400 到 M2495) 

CPU shared
memory setting

 
 

 
 

多 CPU 设定 (设定 2: M3200 到 M3295) 

CPU shared
memory setting

 
 

 
多 CPU 设定 (设定 2: M3200 到 M3295) 

CPU shared
memory setting

 

 

CPU CPU

CPU CPU
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(2)  SFC FIN
(a)   

 1  2 FIN

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

QX41 QY41

M M MM

Motion CPU control module

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

QY41

PX020
~PX02F

PX010
~PX01F

PX000
~PX00F

AMP AMP AMP AMP

CPU

(b)
1) 

项目 设定 

伺服程序号 0 

定位速度 10000 

FIN 加减速时间 100[ms] 

定位方式 2 轴直线插补控制 

轴 1 200000 300000 350000 400000 
经过点 

轴 2 200000 250000 300000 400000 

M 代码 10 11 12  

 
2)  ..... PX000 OFF ON

(OFF  ON)
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(c)
 No.0

 

<K   0>
Start constant-speed control

ABS-2

Axis            2,       200000
Axis            1,       200000

Speed                    10000
Axis            2
Axis            1        

CPSTART2

M-code                         10

ABS-2
Axis            1,       300000
Axis            2,       250000
M-code                         11

ABS-2
Axis            1,       350000
Axis            2,       300000
M-code                         12

ABS-2
Axis            1,       400000
Axis            2,       400000

CPEND

Positioning speed . . . 10000[PLS/s]

Axis 1 . . . 200000[PLS]
Axis 2 . . . 200000[PLS]

100
FIN acceleration/  . . . . . 100[ms]

FIN acceleration/
deceleration

Axis used . . . . . . . . . Axis 1, Axis 2

deceleration
2 axes linear interpolation control

Axis used . . . . . . Axis 1, Axis 2

M-code output . . . . . . 10

End constant- speed control

Axis 1 . . . 300000[PLS]
Axis 2 . . . 250000[PLS]

2 axes linear interpolation control
Axis used . . . . . . Axis 1, Axis 2

M-code output . . . . . . 11

Axis 1 . . . 350000[PLS]
Axis 2 . . . 300000[PLS]

2 axes linear interpolation control
Axis used  . . . . . . Axis 1, Axis 2

M-code output . . . . . . 12

Axis 1 . . . 400000[PLS]
Axis 2 . . . 400000[PLS]

2 axes linear interpolation control
Axis used  . . . . . . Axis 1, Axis 2

Address of . . . . .
stop position

Address of . . . . .
stop position

Address of . . . . .
stop position

Address of
stop position

 
 

 

FIN

2

1........200000[PLS]
2........200000[PLS]

M
2

1........300000[PLS]
2........250000[PLS]

M
2

1........350000[PLS]
2........300000[PLS]

M
2

1........400000[PLS]
2........400000[PLS]

( ):  SFC 
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(d)  SFC 
1)  SFC 

 

SET M2042

PX000*M2415*M2435

Constant-speed control 

ABS-2

Axis            2,          200000
Axis            1,          200000

Speed                       10000
Axis            2
Axis            1

CPSTART2

M-code                            10

ABS-2
Axis            1,         300000 
Axis            2,         250000
M-code                           11

ABS-2
Axis            1,         350000
Axis            2,         300000
M-code                           12

ABS-2
Axis            1,         400000
Axis            2,         400000

CPEND

100FIN acceleration/
deceleration

Start constant-speed control

Positioning speed . . . 10000[PLS/s]

Axis 1 . . . 200000[PLS]
Axis 2 . . . 200000[PLS]

FIN acceleration/  . . . . . 100[ms]

Axis used . . . . . . . . . . Axis 1, Axis 2

deceleration
2 axes linear interpolation control

Axis used  . . . . . . Axis 1, Axis 2

M-code output . . . . . 10

Axis 1 . . . 300000[PLS]
Axis 2 . . . 250000[PLS]

2 axes linear interpolation control
Axis used  . . . . . . Axis 1, Axis 2

M-code output . . . . . 11

Axis 1 . . . 350000[PLS]
Axis 2 . . . 300000[PLS]

2 axes linear interpolation control
Axis used  . . . . . . Axis 1, Axis 2

M-code output . . . . . 12

Axis 1 . . . 400000[PLS]
Axis 2 . . . 400000[PLS]

2 axes linear interpolation control
Axis used  . . . . . . Axis 1, Axis 2

End constant-speed control

Turn on all axes servo ON command.

Stand by FIN signal

Wait until PX000, Axis 1 servo ready and Axis 2 
servo ready turn on.

END

[F10]

[G10]

[K0]

Address of . . . . .
stop position

Address of . . . . .
stop position

Address of . . . . .
stop position

Address of . . . . .
stop position

  

 

ON ON

PX000 1 2 ON

FIN

2

1........200000[PLS]
2........200000[PLS]

M
2

1........200000[PLS]
2........200000[PLS]

M
2

1........200000[PLS]
2........200000[PLS]

M
2

1........200000[PLS]
2........200000[PLS]

( ):  SFC PLC
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2) M PY20  PY2F  BCD SFC 

 
FIN signal wait

M2419*M2439

 

END

#0=BCD(D13)
DOUT Y20,#0
SET M3219

P0

P0

RST M3219

!M2419*!M2439*M2403*M2423

D13==K12

Turn on FIN signal.

Output Axis 1 M-code.

Turn on Axis 1, Axis 2 M-code outputting signal.

Turn off Axis 1, Axis 2 M-code outputting signal and 
turn on Axis 1, Axis 2 command in-position signal.

Turn off FIN signal.

FIN signal wait 

(Note): Details of #0 is used as control.

Repeat until M-code value become 12.

[G10]

[G20]

[F10]

[F20]

[G30]

  

 

FIN

FIN

( ): 0

1 2 M ON

1M

 FIN ON

1 2 M OFF 1

2 ONOFF

FIN OFF

M 12
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要点   

(1)   固定加减速时间方式中，即使指令速度不同，加减速处理时所用的时间是固定的。  
 

Acceleration/deceleration tim e is fixed

V

t

  
(a)   以下处理和参数在固定加减速时间方式中无效。  

• 参数块中的快速停止加减速时间  

• 速度改变点的完成点指定方式  

• S 曲线加减速  
 

(b)   定位动作  (等速度 )中各轴的速度处理如下图所示。  
 

Y

Axis 1

Axis 2

Address Ax

Positioning operation

X
Ax

Ay

Address Ay

t

V

V

Axis 1

Axis 2

Ay

t

Constant-speed control processing
of each axis

Ax

 
  

(2)   等速度控制期间通过设定“减速时间  < 快速停止减速时间”执行快速停止指令时，有可能

出现在减速中生成的点数据突然消失，速度变为  "0" ，完成定位的。  

在“减速时间≧  快速停止减速时间”的情况下，无以上问题。  

以下条件下，有可能出现减速途中速度变为“0”的情况，请注意。  
 

 通过在快速停止指令时生成的点数据的移动量  

(最多  9 点 ) < 快速停止指令输入时的速度   快速停止减速时间 /2 
 

 
  [动作模式 ] 

 

Positioning com plete
signal

Rapid stop comm and

Deceleration speed at
the normal stop

Combined-speed

OFF

ON

OFF

OFF

ON

Start accept flag

8)7)6)5)4)3)2)1)

ON

  
 

/
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6.18 

CPU

PFSTA RT  

由外部设备设定的项目 

通用 圆弧 参数块 其他  

伺服指令 定位方式 控制轴数 

参
数
块

 N
o.

 

轴
 

地
址

/移
动
量

 

指
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
代
码

 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

S
T

O
P
输

入
时

的
减

速
处

理
 

圆
弧
插
补
误
差
允
许
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度变更 

PFSTART 绝对 1 △ ○ ○ ○  △      △ △ △ △ △ △  △ △  可以 

 ○: 必须设置 

△: 必要时设置 

[ ]

PFSTART

(1) CPU

(2)

 PFSTART

A
B

V

A B
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[ ]

(1) 1 

(2)  (ABS ) 

(3)

(4) D W #

(5)
 [141]

(6) D W #
( )

[ ]

(1)
PLC CPU (CPU No.1) CPU (CPU No.2)  3 

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

QX41

M M MM

PLC CPU control module

Positioning start command : X0
(PLC CPU device) 

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

PLC CPU

X0
(PLC CPU )

(2)
(a)

项目 设定 

伺服程序 No. 100 

控制轴 轴 3 

定位地址 D4000 

定位速度 20000 

 
(b)

.............................................................. X0  OFF  ON

(PLC CPU )
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(3)

 

0

V

t

100 0

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON command
(M2042)
All axes servo ON accept flag
(M2049)

Axis 3 servo ready (M2455)

Start command (X0)

Servo program start

Axis 3 start accept flag
(M2003)

Axis 3 stop command (M3240)

Positioning address (D4000)

Axis 3 positioning start completion
(M2440)
Axis 3 positioning completion
(M2441)
Axis 3 command in-position
(M2443)

Stop command (X1)

  
 

PLC

O N

O N

3

3

3

3

3

3

(4)
No.100

 
<K   100>

PFSTART
 Axis
 Speed

 3,
 

Position follow-up control
Axis used . . . . . . . . . . . Axis 3
Positioning address . . . D4000
Speed  . . . . . . . . . . . . . 20000

D 4000
20000

  

 ( ) S F C

○ ○ ○ ○

○ ○ ○

○ ○ ○ ○

3
D4000
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(5) SFC
SFC PLC 

(a) SFC
SFC PLC CPU (CPU No.1)

S(P).SFCS
 

Position follow-up control

SET M2042

M2049*M2455

 

END

!M2003

D4000L=K100 Transfer the axis 3 positioning address to D4000.

PFSTART
 Axis       3,             D4000
 Speed              20000PLS/s

Position follow-up control

Turn on all axes servo ON command.

Wait until all axes servo ON accept flag and
Axis 3 servo ready turn on.

Position follow-up control
Axis used
Positioning address . . . D4000
Positioning speed  . . . . 2000[PLS/s]

. . . . . . . . . . Axis 3

Wait until Axis 3 start accept flag turn off after 
position follow-up control completion.

[G10]

[G20]

[F10]

[F20]

[K100]

  

 

O N O N

O N O N 3
O N

3 D4000

○ ○ ○ ○

○ ○ ○

○ ○ ○ ○

3
D4000

3 OFF

( ) SFC PLC 
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(b) PLC 
PLC 

 

Substitutes 2 for D51 after program
start.

0

5

SM400

X0

M20RST

SP.DDWR H3E1 D4000 M0D1000D50

K2 D61MOVP

PLC program

18

30

42

M10

M0

M2

M20RST

66
M30

END81

K2 D51MOVP

M10PLS

M3240

M30RST

X1

M1

M0

M3

SP.SFCS H3E1 M2 D1100K150

M20SET

SP.DDRD H3E1 D1200 M4D40D6045
M20 M4

M2441 M2442
D1200 D1000D=

M30SET

SP.DDWR H3E1 D4000 M6D1300D50

M30RST

M6

14

K0 D1300DMOV

K150000 D1000DMOV

Substitutes 2 for D61 after program
start.

Starts by turning X0 on.

Substitutes 150000 for D1000 .

Substitutes 0 for D1300 .

Reads data of D1000 for Multiple CPU
system No.2 by turning M10 on, and
writes to D4000 of CPU No.2. 

Starts the Motion SFC program No.150.

After the Motion SFC program No.150
is started, reads data of D40 for Multiple
CPU system No.2 and stores in D1200
self CPU. 

Resets M20 and sets M30 at the axis 3
positioning completion and D1200 =
D1000.

Reads data of D1300 for Multiple CPU
system No.2 by turning M30 on, and
writes to D4000 of CPU No.2. 

  

 

PLC 

2 D51

2 D61

X0 O N

150000 D1000

0 D1300

M10 O N C P U
C P U D1000
2 C P D4000

N0.150 SFC

N0.150 SFC
CPU 2 CPU D40

CPU D1200

3
O N D1200=D1000
M20, M30

M30 O N C P U
C P U D1300
2 C P U D4000

( )
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(c)  (GSV P)

CPU
 
CPU No. 1 (PLC CPU) (GX Developer) 
多CPU设定 (设定 1: M2400 到 M2495) 

CPU shared
memory setting

 
 
CPU No. 2 (运动CPU) (GSV P) 

多CPU设定 (设定 1: M2400 到 M2495) 

CPU shared
memory setting

 
 

 
 

多CPU设定 (设定 2: M3200 到 M3295) 

CPU shared
memory setting

 
 

 
多CPU设定 (设定 2: M3200 到 M3295) 

CPU shared
memory setting

 

 

C P U

C P U

C P U

C P U
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6.19 

1

STA RT

通过外部设备设定的项目 

通用 圆弧 参数块 其它 

伺服 

指令 

定位 

方式 
控制轴数 

参
数

块
 N

o.
 

轴
 

地
址

/移
动

量
 

指
令

速
度

 

滞
留

时
间

 

M
代

码
 

转
矩

限
制

值
 

辅
助

点
 

半
径

 

中
心

点
 

控
制

单
位

 

速
度

限
制

值
 

加
速

时
间

 

减
速

时
间

 

快
速

停
止

减
速

时
间

 

转
矩

限
制

值
 

S
T

O
P
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
允
许
范
围
误
差

 

S
曲

线
比

率
 

其
它

 

程
序

 N
o.

 

速度变更 

                       ○  

 ○: 必须设定 

   : 根据同时启动的伺服程序而不同。 

[ ]

START

(1)

(2)  (STA RT )

(3) 3

(4)

[ ]

(1)  

存储代码 
错误 错误时的处理 

D9189 D9190 

指定的伺服程序不存在。 

指定的伺服程序中设定了

START 指令。 

指定的伺服程序的启动轴已

经被使用。 

错误的同时启动程序 No.。 19 

由于错误不能启动伺服程

序。 

伺服程序设定错误标志 

(M9079): ON 

启动接受标志 

(M2001+n): OFF 
被指定的同时启动的程序当

中，错误的程序 No.。 
错误项目数据 

(参考 3.5节) 

 
(2) START  No. 

START
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[ ]

(1)
 1  2  3  4

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

Start command (PX000)

M M MM

Motion CPU control module

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

(2)  No.
(a)  : 3

(b)  No. 

伺服程序 No. 使用轴 控制内容 

No.1 轴 1，轴 2 圆弧插补控制 

No.14 轴 3 速度控制 

No.45 轴 4 原点回归控制 

 
(3)

(a)  No. .................. No.121

(b) .................. .......PX000 (OFF  ON)

(4)
No.121

 
<K   121>

START
 K

K
K
 

1
14
45

Simultaneous start
No.1 servo program
No.14 servo program
No.45 servo program

  

 ( ) S F C
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(5) SFC
SFC

 
Simultaneous start control

SET M2042

PX000*M2415*M2435*M2455
                                    *M2475

 

END

!PX000

START
                  K                        1
                  K                      14
                  K                      45

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 1 servo ready, Axis 2 servo ready,
Axis 3 servo ready and Axis 4 servo ready turn on.

Wait until PX000 turn off after simultaneous start 
completion.

Simultaneous start control

Simultaneous start control

No.1 servo program
No.14 servo program
No.45 servo program

[F10]

[G20]

[G10]

[K121]

  

 

O N

PX000 O N 1 2 3 4
O N

PX000 OFF

( ): SFC PLC 
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6.20 JOG
 JOG  

JOG

JOG SFC

( JOG  )

JOG JOG (  6.20.1. )

6.20.1 JOG

JOG JOG
JOG

 6.2 JOG
设定范围 

mm inch degree PLS No. 项目 

设定范围 单位 设定范围 单位 设定范围 单位 设定范围 单位 

初始

值 
单位 备注 

详细说

明项 

1 
JOG 速度

限制值 
0.01 to 

6000000.00 

mm 

/min 

0.001 to 

600000.000 

inch 

/min 

0.001 to 

2147483.647 

degree

/min 

1 to 

10000000 
PLS/s 20000 PLS/s 

• 设定 JOG运行的最高速度。 

• 如果 JOG 速度设定超出 JOG 速度

限制值，被控制在 JOG 速度限制

值。 

 

2 
参数块设

定 
1 to 64 1  

•设定 JOG运行使用的参数块 No.。 
4.4 

 
(1) JOG

JOG :

•  JOG
•  JOG
•  JOG

(2)

•  
•  

要点  

启动时，不能进行到固定参数的行程限范围以外的启动。 

但是，在行程限范围之外的位置时，可以向行程限范围内进行 JOG 运行。 
 

Stroke limit lower Stroke limit upper

. . . Dose not start

. . . Start

. . . Dose not start

. . . Start   
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6.20.2 

JOG

JOG JOG  :
•  JOG  ........... M3202+20n

•  JOG  ........... M3203+20n

[ ]
(1) JOG O N  JOG JOG  JOG

OFF

/ JOG
 

Deceleration stop based
on JOG operation data

JOG operation speed
Acceleration based
on JOG operation
data

V

t

ON

OFFJOG opereation command
(M3202+20n/M3203+20n)  

 

 

JOG
JOG

JOG

JOG

JOG O N JOG
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(2) JOG JOG

设定范围 
JOG运行 JOG速度设定寄存器 

mm inch degree PLS 
No. 

(注) 

正转 JOG 反转 JOG 高位 低位 设定范围 单位 设定范围 单位 设定范围 单位 设定范围 单位 

1 M3202 M3203 D641 D640 

2 M3222 M3223 D643 D642 

3 M3242 M3243 D645 D644 

4 M3262 M3263 D647 D646 

5 M3282 M3283 D649 D648 

6 M3302 M3303 D651 D650 

7 M3322 M3323 D653 D652 

8 M3342 M3343 D655 D654 

9 M3362 M3363 D657 D656 

10 M3382 M3383 D659 D658 

11 M3402 M3403 D661 D660 

12 M3422 M3423 D663 D662 

13 M3442 M3443 D665 D664 

14 M3462 M3463 D667 D666 

15 M3482 M3483 D669 D668 

16 M3502 M3503 D671 D670 

17 M3522 M3523 D673 D672 

18 M3542 M3543 D675 D674 

19 M3562 M3563 D677 D676 

20 M3582 M3583 D679 D678 

21 M3602 M3603 D681 D680 

22 M3622 M3623 D683 D682 

23 M3642 M3643 D685 D684 

24 M3662 M3663 D687 D686 

25 M3682 M3683 D689 D688 

26 M3702 M3703 D691 D690 

27 M3722 M3723 D693 D692 

28 M3742 M3743 D695 D694 

29 M3762 M3763 D697 D696 

30 M3782 M3783 D699 D698 

31 M3802 M3803 D701 D700 

32 M3822 M3823 D703 D702 

1 到 

600000000 

×10-2 

mm 

/min 

1 到 

600000000 

×10-3 

inch 

/min 

1 到 

2147483647 

×10-3 

degree 

/min 

1 到 

10000000 
PLS/s 

 ( ) Q172CPU(N)  No.1 8

要点  

  当在运动 SFC 程序中设定 JOG 运行速度时，在 JOG 速度设定寄存器中储存实际速

度值的 100 倍(单位为[mm])或 1000 倍(单位为[inch]或[degree] )。 
     
     
   如果 JOG 运行速度设定为 6000.00[mm/min]，在 JOG 速度设定寄存器中存储

"600000" 。 

  . 

 

 

 

例 
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[ ]

(1) JOG  (M3202+20n) JOG  (M3203+20n)

O N J O G
JOG  OFF JOG O N

JOG JOG OFF O N

J O G
 

t

Forward JOG operation
V

OFF

ON

ON

OFF

Forward JOG 
start command

Reverse JOG 
start command

Reverse JOG
operation

Reverse JOG start
command ignored   

 

JOG

JOG

JOG

JOG

JOG

(2) JOG (M3202+20n/M3203+20n) OFF JOG

O N J O G
 

t

JOG operation

V

ON

JOG operation
command

OFF 

  

 

JOG

JOG
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(3) JOG (M3202+20n/M3203+20n)

J O G

JOG OFF O N JOG
 

During test mode
(M9075)

JOG operation

ON

t

V

ON

JOG operation
command

OFF 

OFF 

JOG operation is
impossible during test
mode (start error)

JOG operation is impossible
without turning JOG operation
command off to on

  

 

JOG

(M9075)

JOG
( )

JOGJOG
OFF O N

  JOG

[ ]

JOG

(1)   
 1  2 JOG

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

M M MM

Motion CPU control module

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

Forward JOG operation command
(PX003 : Axis 1, PX005 : Axis 2)

Reverse JOG operation command
(PX004 : Axis 1, PX006 : Axis 2)AMP AMP AMP AMP

JOG

JOG

CPU

(2) JOG
(a)    No. ..............................  1  2

(b)   JOG .............. 100000

(c)   JOG

1) JOG  .......  1: PX003 ON  2: PX005 ON

2) JOG   ......  1: PX004 ON  2: PX006 ON

(PX003: 1,PX005: 2)

(PX004: 1,PX006: 2)
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(3) SFC
JOG SFC

 

Transfer the JOG operation speed to D640L and 
D642L.

SET M2042

M2415*M2435

 

JOG operation-individual start

Axis 1, Axis 2 forward/reverse JOG operation

P1

P1

D640L=K100000
D642L=K100000

SET M3202=PX003 * !M3203
RST M3202=!PX003
SET M3203=PX004 * !M3202
RST M3203=!PX004
SET M3222=PX005 * !M3223
RST M3222=!PX005
SET M3223=PX006 * !M3222
RST M3223=!PX006

Axis 1 forward JOG start command SET/RST

Axis 2 forward JOG start command SET/RST

Axis 1 reverse JOG start command SET/RST

Axis 2 reverse JOG start command SET/RST

Turn on all axes servo ON command.

Wait until Axis 1 servo ready and Axis 2 servo ready
turn on.

JOG operation-individual start

[F10]

[G10]

[F20]

[F30]

 
 

 

JOG

JOG

O N O N

1 2 O N

JOG D640L,D642L

1 2 / J O G

1 SET/RST

1 SET/RST

2 SET/RST

2 SET/RST

( ): SFC PLC
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6.20.3 

JOG

[ ]

(1) JOG (M2048) O N JOG

JOG  M2048 OFF

/ JOG
 

JOG operation speed
Acceleration based on
JOG opration data

Deceleration stop based
on JOG operation data

JOG opration based
on D710 to D713 data

D710 to D713

M2048 OFF

ON

V

t

 
 

 

JOG
JOG

JOG

D710 D713
JOG

(2) JOG JOG  (D710 to D713)

 
b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0

Axis 16 Axis 15 Axis 14 Axis 13 Axis 12 Axis 11 Axis 10 Axis 9 Axis 8 Axis 7 Axis 6 Axis 5 Axis 4 Axis 3 Axis 2 Axis 1

Axis 32 Axis 31 Axis 30 Axis 29 Axis 28 Axis 27 Axis 26 Axis 25 Axis 24 Axis 23 Axis 22 Axis 21 Axis 20 Axis 19 Axis 18 Axis 17

Axis 16 Axis 15 Axis 14 Axis 13 Axis 12 Axis 11 Axis 10 Axis 9 Axis 8 Axis 7 Axis 6 Axis 5 Axis 4 Axis 3 Axis 2 Axis 1

Axis 32 Axis 31 Axis 30 Axis 29 Axis 28 Axis 27 Axis 26 Axis 25 Axis 24 Axis 23 Axis 22 Axis 21 Axis 20 Axis 19 Axis 18 Axis 17

Forward
rotation
JOG

Reverse
rotation
JOG

D710

D711

D712

D713

(Note-1) Set the JOG operation simultaneous 
              start axis with 1/0.
                 1: Simultaneous start is executed
                 0: Simultaneous start is not executed
(Note-2) The range of axis No.1 to 8 is effective
               in the Q172CPU(N).  

 

 

( 1):JOG 1/0
1:
0:

( 2): Q172CPU(N) 1 8
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(3) JOG

设定范围 
JOG运行 JOG速度设定寄存器 

mm inch degree PLS 
No. 

(注) 
正转 JOG 反转 JOG 高位 低位 设定范围 单位 设定范围 单位 设定范围 单位 设定范围 单位 

1 M3202 M3203 D641 D640 

2 M3222 M3223 D643 D642 

3 M3242 M3243 D645 D644 

4 M3262 M3263 D647 D646 

5 M3282 M3283 D649 D648 

6 M3302 M3303 D651 D650 

7 M3322 M3323 D653 D652 

8 M3342 M3343 D655 D654 

9 M3362 M3363 D657 D656 

10 M3382 M3383 D659 D658 

11 M3402 M3403 D661 D660 

12 M3422 M3423 D663 D662 

13 M3442 M3443 D665 D664 

14 M3462 M3463 D667 D666 

15 M3482 M3483 D669 D668 

16 M3502 M3503 D671 D670 

17 M3522 M3523 D673 D672 

18 M3542 M3543 D675 D674 

19 M3562 M3563 D677 D676 

20 M3582 M3583 D679 D678 

21 M3602 M3603 D681 D680 

22 M3622 M3623 D683 D682 

23 M3642 M3643 D685 D684 

24 M3662 M3663 D687 D686 

25 M3682 M3683 D689 D688 

26 M3702 M3703 D691 D690 

27 M3722 M3723 D693 D692 

28 M3742 M3743 D695 D694 

29 M3762 M3763 D697 D696 

30 M3782 M3783 D699 D698 

31 M3802 M3803 D701 D700 

32 M3822 M3823 D703 D702 

1 到 

600000000 

×10-2 

mm 

/min 

1 到 

600000000 

×10-3 

inch 

/min 

1 到 

2147483647 

×10-3 

degree 

/min 

1 到 

10000000 
PLS/s 

 ( ): Q172CPU(N) 1 8
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[ ]

JOG

(1)
 1  2 JOG

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

JOG operation command (PX000)

M M MM

Motion CPU control module

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

(2) JOG
(a) JOG

项目 JOG 运行 条件 

轴 No. 轴 1 轴 2 

JOG 运行速度 150000 150000 

 
(b) JOG ...... PX000 O N

(3) SFC
JOG SFC

 
Simultaneous start

SET M2042

M2415*M2435

D710=H0002
D712=H0001
D640L=K150000
D642L=K150000
SET M2048

RST M2048

PX000

P0

P0

Simultaneous start

Turn on all axes servo ON command.

Wait until Axis 1 servo ready and Axis 2 servo ready turn on.

JOG operation is executed at the
JOG operation simultaneous start command ON

JOG operation is executed with the speed of
150000[mm/min] as the following, when the 
2 axes simultaneous start switch (PX000) 
turns on.

[F10]

[G10]

[G20]

[F20] [F30]

 
 

 

PX000 O N 150000mm/

min JOG

O N

1 2 O N

JOG O N JOG

( ): SFC PLC
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6.21 

1 1 3

手动脉冲发生器可以连接台数 

3 

 

要点  

• 安装两台以上的 Q173PX时，请在第一个手动脉冲发生器上连接 (从基板的 0槽开

始数起) Q173PX。 
(使用手动脉冲发生器时，只有第一台 Q173PX有效。)   

 
[ ]

(1)

O N

手动脉冲发生器连接位置 
手动脉冲发生器控制的轴 No. 设

定寄存器 

手动脉冲发生器 

使能标志 

P1 D714，D715 M2051 

P2 D716，D717 M2052 

P3 D718，D719 M2053 

 
(2)

(a)

  [移动量] = [1个脉冲的移动量] × [输入脉冲数] × [手动脉冲发生器 1 个脉冲的输入 

倍率设定] 

 
1

单位 移动量 

mm 0.1 [µm] 

inch 0.00001 [inch] 

degree 0.00001 [degree] 

PLS 1 [PLS] 

 
 [mm] :

(0.1[µm])  (1[PLS])  ( 1 )
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(b)

  [输出速度] = [1[ms]的输入脉冲数] × [手动脉冲发生器 1个脉冲的输入倍率设定] 

 
(3)

 (D714 to D719)

(1 to 32)

(4) 1

1

1个脉冲的输入倍率设定寄存器 对应轴 No. (注-1) 设定范围 

D720 轴 1 

D721 轴 2 

D722 轴 3 

D723 轴 4 

D724 轴 5 

D725 轴 6 

D726 轴 7 

D727 轴 8 

D728 轴 9 

D729 轴 10 

D730 轴 11 

D731 轴 12 

D732 轴 13 

D733 轴 14 

D734 轴 15 

D735 轴 16 

D736 轴 17 

D737 轴 18 

D738 轴 19 

D739 轴 20 

D740 轴 21 

D741 轴 22 

D742 轴 23 

D743 轴 24 

D744 轴 25 

D745 轴 26 

D746 轴 27 

D747 轴 28 

D748 轴 29 

D749 轴 30 

D750 轴 31 

D751 轴 32 

1 到 10000 (注-2) 

 ( -1): Q172CPU(N)  No.1 8
( -2):  SW6RN-SV13Q /SV22Q  (Ver.00B )  (1 100)

( )
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(5) 1

OFF O N “1 ”

 (D9185 D9187) 

 (M9077)  “1” 1

(6) OFF O N

O N OFF

手动脉冲发生器平滑倍率设定寄存器 设定范围 

手动脉冲发生器 1 (P1): D752 

手动脉冲发生器 2 (P2): D753 

手动脉冲发生器 3 (P3): D754 

0 到 59 

 
(a)   

Manual pulse generator input

Manual pulse generator 1
enable flag (M2051)

t

ON

V

OFF

V1

ttt

(2051)

(V1) = [ /ms]  [ 1

]

 (L) = [1 ]  [ ] 

     [ 1 ]

(b)

 (t) = ( + 1)  56.8 [ms]

56.8 3408 [ms]
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(7)

错误内容 错误时的处理 

被设定为手动脉冲发生器运行的轴被指定 
 • 重复指定的轴被忽视。 
 • 执行先设定手动脉冲发生器运行。 

轴设定为 4轴或以上 
 •手动脉冲发生器轴设定寄存器只有最小编号开始的

3轴有效，执行手动脉冲发生器运行 

 [ ]

(1) O N

CPU 

OFF

(2)  300[%]

(3) JOG

O N  [214]  

OFF O N

 O N
 

Positioning control 

Manual pulse generator operation

Input from manual
pulse generator is
ignored.

Manual pulse generator 1
enable flag (M2051)

Start accept flag

OFF

V

t

Manual pluse generator
enable status ON

Disable

OFF

ON

Enable

 
 

 

1(M2051)

(4)  No.

O N  [214] 

 

O N
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(5) OFF

O N  [214]

( OFF ) O N

(6) OFF

O N  

(D9185 to D9187)

O N   (M9077) on

O N  OFF

[Procedure for ]

 

1

SFC

O N

OFF
SFC○ ○ ○ ○
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[ ]

(1)
 1  2

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q173
PX

QX41

Manual pulse generator enable flag
(M2051 : P1, M2052 : P2)

M M MM

Motion CPU control module

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

Manual pulse generator P2

Manual pulse generator P1

AMP AMP AMP AMP

CPU

(2)
(a)   ................  1  2

(b)   1 ............ 100

(c)    ...........M2051 (  1)/
M2052 (  2) ON

(d)   ............M2051 (  1)/
M2052 (  2) OFF

(3) SFC
SFC

 

 

Manual pulse generator

D720=100
D721=100
D714L=H00000001 
D716L=H00000002 
SET M2051
SET M2052 

Wait until PX000 turn off after manual pulse
generator operation end.

RST M2051
RST M2052

END  

SET M2042

PX000*M2415*M2435

!PX000

Wait until PX000, Axis 1 servo ready and 
Axis 2 servo ready turn on.

Manual pulse generator

Manual pulse generator 1- pulse input
magnification for Axis 1, Axis 2.

Control Axis 1 by P1.
Control Axis 2 by P2.

Manual pulse generater enable flag ON 
for Axis 1, Axis 2.

Manual pulse generater enable flag OFF 
for Axis 1, Axis 2.

(Note): Turn the manual pulse generater enable
            flag off for P1, P2, so that the operation
            may not continued for safety.

[F10]

[G10]

[F20]

[G20]

[F30]

 
 

 

PX000 O N 1
2 O N

1 2 1

P1 1

P2 2

1 2 O N

PX000 OFF

1 2 O F F
( ): 1 2

O F F

( ) SFC PLC
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6.22 

(1)

(2) 6

• D O G

• 
• 
• DOG
• 
• 

(3)

(4)

原点回归方式 内容 适用例子 

近点 DOG 型 1 
(注-1) 

• 伺服电机的零点作为原点。 
• 近点 DOG 为 ON时，不能启动。 

• 在从原点回归启动到近点 DOG ON  OFF为止

能够确保通过零点的系统中使用。 

近点 DOG 型 

近点 DOG 型 2 
(注-2)

 
• 伺服电机的零点作为原点。 
• 近点 DOG 为 ON时，不能启动。 

• 在行程范围短， “近点 DOG 型 1” 不能使用的情

况下有效。 

计数型 1 
(注-1)

 

• 伺服电机的零点作为原点。 • 在从原点回归启动开始到移动 “近点 DOG ON后

移动量”设定的距离的点为止，能够确保通过零点

的系统中使用。 

计数型 2 
(注-2)

 
• 原点回归不使用零点。  • 这种方式在近点 DOG 靠近行程限，行程范围狭

窄的情况下使用。  

计数型 

计数型 3 
(注-2)

 
• 伺服电机的零点作为原点。 • 这种方式在行程范围短， “计数型 1” 不能使用的

情况下有效。 

数据设置型 1 
(注-1)

 

• 运动 CPU的指令位置作为原点。  • 在绝对位置系统中，外部输入信号例如 DOG 信

号等未设置的情况下。 
• 这种方式在数据设置与偏差计数器值独立的情况

下有效。 
数据设置型 

数据设置型 2 
(注-1)

 
•伺服电机的实际位置作为原点。  •在绝对位置系统中，外部输入信号例如 DOG信号

等未设置的情况下。 

DOG 支架型 
(注-2)

 
•近点 DOG 信号 ON 之后的伺服电机的最近

的零点作为原点。  
•近点 DOG 的安装位置很容易确定，因为在准备作

为原点的位置附近设置近点 DOG 很好。 

停止器停止型 1 
(注-2)

 
• 通过停止器使机械停止的位置作为原点。 
• 使用近点 DOG。  

停止器停止型 
停止器停止型 2 
(注-2)

 
•通过停止器使机械停止的位置作为原点。 
•不使用近点 DOG。  

• 这种方式在希望通过停止器使机械停止的位置作

为原点，从而提高原点精度的情况下使用。 

限位开关混合型 
(注-2)

 
• 伺服电机的零点作为原点. 
•不使用近点 DOG。 
• 必须使用外部限位开关。 

•这种方式在不能设置近点 DOG 信号，只能使用外
部限位开关的系统中使用。  

 
(SW6RN-SV13Q /SV22Q  (Ver.00L ) (SW6RN-SV13Q /SV22Q  (Ver.00R

)

( -1):
( -2):
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6.22.1 

 6.3  
设定范围 

mm inch degree PLS No. 项目 

设定范围 单位 设定范围 单位 设定范围 单位 设定范围 单位 

初始

值 
单位 备注 

详细说

明项 

1 
原点回归 
方向 

0: 反转 方向 (地址减少方向) 
1: 正转 方向 (地址增加方向) 

0  
•设定原点回归方向。 

 

2 
原点回归 
方式 

0: 近点DOG型 1 
4: 近点DOG型 2 
1: 计数型 1 
5: 计数型 2 
6: 计数型 3 
2:数据设置型 1 
3:数据设置型 2 

7: DOG支架型 
8: 停止器停止型 1 
9: 停止器停止型 2 
10: 限位开关混合型 
 

0  

• 设定原点回归 方式。 
• 不对应绝对值的伺服放大

器，推荐使用近点DOG型 
或计数型。  

3 
原点 
地址 

-214748364.8 
到 

214748364.7 
µm 

-21474.83648 
到 

21474.83647 
inch 

0 到 
359.99999 

degree 
-2147483648 

到 
2147483647 

PLS 0 PLS 

• 设定原点回归完成后原点的

当前值。 
• 推荐原点地址设为上限行程

限值或下限行程限值。 

 

4 
原点回归 
速度 

0.01 到 
6000000.00 

mm 
/min 

0.001 到 
600000.000 

inch 
/min 

0.001 到 
2147483.647 

degree 
/min 

1 到 
10000000 

PLS/s 1 PLS/s 
• 设定原点回归的速度。 

 

5 
蠕动 
速度 

0.01 到 
6000000.00 

mm 
/min 

0.001 到 
600000.000 

inch 
/min 

0.001 到 
2147483.647 

degree 
/min 

1 到 
10000000 

PLS/s 1 PLS/s 
•设定近点DOG ON后的蠕动

速度(原点回归速度开始到

减速停止前的低速度)。 
 

6 
近点DOG 
ON后的

移动量 

0.0 到 
214748364.7 

µm 
0.00000  到 

21474.83647 
inch 

0.00000 到 
21474.83647 

degree 
0 到 

2147483647 
PLS 0 PLS 

• 计数型的情况设定近DOG 
ON后移动量。 

• 设定超过以原点回归速度的

减速距离的距离。 

6.22.1 
(1) 

7 
参数 
块设定 

1 到 64 1  

• 设定原点回归使用的参数块

No. (参考 4.4节)。  
 

8 

原点回归  
重试功能 
(注-1)

 

0: 无效 (不通过限位开关执行原点回归重试) 
1: 有效 (通过限位开关执行原点回归重试) 

0  

• 设定原点回归的有效/无效。 

6.22.1 
(2) 

9 

原点回归  
重试时的

滞留时间 
(注-1)

 

0 到 5000 [ms] 0  

• 设定原点回归重试中减速停

止时的 停止时间。 6.22.1 
(2) 

10 

原点偏移

量 
(注-1)

 

-214748364.8 
到 

214748364.7 
µm 

-21474.83648 
到 

21474.83647 
Inch 

-21474.83648 
到 

21474.83647 
degree 

-2147483648 
到 

2147483647 
PLS 0 PLS 

• 设定原点偏移时的偏移量。 
6.22.1 

(3) 
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 6.3  of ( )
设定范围 

mm inch degree PLS No. 项目 

设定范围 单位 设定范围 单位 设定范围 单位 设定范围 单位 

初始

值 
单位 备注 

详细说

明项 

11 

原点偏移

时的速度

指定。  
(注-1)

 

0: 原点回归速度 
1: 蠕动速度 

0  

•设定原点偏移设定为 “0” 以
外的值时的运行速度。 

6.22.1 
(3) 

12 

蠕动速度

时的转矩

限制值 
(注-1)

 

1 到 500 [%] 300  

• 设定使用停止器停止型原点

回归时的蠕动速度下的转矩

限制值。 
6.22.1 

(4) 

 (SW6RN-SV13Q /SV22Q  (Ver.00L ) (SW6RN-SV13Q /SV22Q  (Ver.00R
)

( -1):

(1) DOG ON
(a) DOG ON

(b) DOG ON

(c) DOG ON

  
计算速度限制值，原点回归 速度，蠕动速度和减速时间如下设定时的减速距离。 

 
[Home position return operation]

Speed limit value : VP=200kpps

. . . . . . Set 75 or more

Creep speed : VC=1kpps

Real deceleration time : t=TB

Home position return speed : VZ=10kpps

[Deceleration distance (shaded area under graph)]

Deceleration time : TB=300msTB

t

Converts in speed per millisecond

= 2
1

1000
VZ t

= 2000
VZ

VP

VZTB

= 2000
10 103

200
10300 103

103

= 75

VP

VZ

 
 
 

V2=10kpps

( )]

75

1ms
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要点  

执行原点回归时，必须使伺服电机转动 1 转以上，经过 Z-相 (电机基准位置信号)。 

对于近点 DOG 型或计数型原点回归，从使原点回归程序启动的点开始到再移动前

的减速停止点为止，必须保持使伺服电机转动 1 转以上，经过 Z-相的距离。  
在 ABS (绝对位置) 系统中即使是进行数据设置型原点回归的场合，JOG 运行等也

必须使伺服电机转动 1 转以上，经过 Z-相。  

(注) :使用 MR-J2S-B/MR-J2M-B 时，伺服参数 (扩展参数)的 “原点设定条件选择” 

“选择” 1 : 电源开启后伺服电机不需通过 Z 相”时，即使不通过零点也可以进行 

原点回归 ，不存在以上的限制。 
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(2) /
(a) /

(b)

(c) D O G

 
1) It travels to preset  
    direction of home 
    position return. 
2) If the external upper/lower
    limit switch turns OFF
    before the detection of 
    proximity dog, a
    deceleration stop is made.
3) After a deceleration stop,
    the temporary stop is
    made during time set in
    the "dwell time at the  
    home position return retry" 
    and it travels to reverse 
    direction of home position 
    return with the home 
    position return speed.
4) A deceleration stop is 
    made by the proximity dog
    OFF.
5) After a deceleration stop,
    the temporary stop is
    made during time set in
    the "dwell time at the 
    home position return retry" 

and it travels to direction 
    of home position return.
6) Home position return  
    ends.

Acceleration time   Deceleration time

Home position 
return direction

Home position
return start

Home 
position

The temporary stop is made during time 
set in the "dwell time at the home 
position return retry". 

External limit switch

Zero point

Proximity
dog

6)

5) 1) 2)

3)

4)

The temporary stop is made during time 
set in the "dwell time at the home 
position return retry". 

 
 

 

D O G

1

2 D O G
/

O F F
3

4 DOG OFF

5

6

. 6.31

(d)

原点回归方式 原点回归重试功能的执行可否 

近点 DOG 型  
计数型  
数据设置型  
DOG 支架型  

停止器停止型  
限位开关混合型  

  :  : 

=
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(3) /

(a)   

(b)

(c)  “0”

“  ” “ ”

 

Set the operation speed at 
the home position shift with 
speed set at the home 
position shift.
Select one of "home 
position return speed" or 
"creep speed".

Zero point

Home position shift amount is positive value

Home position
return speed

Home position

Creep speed

Home position
return speed

Home
 position

Home position
return direction

Home position
return speed

Creep speed

Home position shift amount
(Positive value)

Home position
return start

Proximity dog
Travel value after proximity dog ON

Home position shift amount is negative value

Home position
return direction

Home position
return re-travel value

Creep speed
Home position
return start

Travel value after
proximity dog ON

Proximity dog

Zero point

Home position shift amount
(Negative value)

Set the operation speed at 
the home position shift with 
speed set at the home 
position shift.
Select one of "home 
position return speed" or 
"creep speed".

Address decrease 
direction 

Address increase 
direction 

Address decrease 
direction 

Address increase 
direction 

Home position
return re-travel
value

 
 

 

“  ” 
“ ”

( ) 

D O G

DOG ON

DOG ON

D O G DOG ON

“  ” 
“ ”

. 6.32 /
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(d) /

原点回归方式 原点偏移量的有效/无效 

近点 DOG 型  
计数型  
数据设置型  

DOG 支架型  
停止器停止型  
限位开关混合型  

  : 有效，  : 无效 

要点  

(1) 原点偏移功能是对原点回归停止的原点位置进行修正的功能。由于近点 DOG

安装的位置的关系，原点位置有物理上的限制等情况，利用改功能将原点位置

修正到最佳位置。另外，通过使用原点偏移功能，可以不用注意电机安装的实

际的零点位置。 

(2) 近点 DOG ON后，如果包含原点偏移量的移动量超出“-2147483648到 
2147483647” [×10-1

µm，×10-5inch,×10-5degree，PLS]的范围，监视寄存器

“近点 DOG ON后移动量” 不能被正确设定。 

 
(4)

(a)  1 2

( )

(b) /

原点回归方式 蠕动速度的转矩限制值的有效/无效 

近点 DOG 型  
计数型  
数据设置型  

DOG 支架型  
停止器停止型  
限位开关混合型  

  : 有效，  : 无效 
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(5)

原点回归 方式 s 

项目 

近
点

D
O

G
型

 1
 

近
点

D
O

G
型

 2
 

计
数
型

 1
 

计
数
型

 2
 

计
数
型

 3
 

数
据
设
置
型

 1
 

数
据
设
置
型

 2
 

D
O

G
支
架
型

 

停
止
器
停
止
型

 1
 

停
止
器
停
止
型

 2
 

限
位
开
关
混
合
型

 

原点回归 方向            

原点地址            

原点回归速度            

蠕动速度            

近点 DOG ON 后移动量            

参数块设定            

原点回归重试功能            

原点回归重试时滞留时间            

原点偏移量            

原点偏移时速度指定            

原点回归数据 

蠕动速度时转矩限制值             

插补控制单位            

速度限制值            

加速时间            

减速时间            

快速停止减速时间            

S 曲线比率            

转矩限制值             

停止时的减速处理             

参数块 s 

圆弧插补误差允许范围            

  : 必须设定 

: 不要设定 
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6.22.2 D O G  1

(1) D O G  1
DOG ON OFF

DOG ON OFF (

: M2406+20n OFF)

MR-J2S-B/MR-J2M-B  ( ) “

”  “1 : Z ” 

DOG ON OFF  

(2) D O G  1
DOG ON OFF (

: M2406+20n ON) D O G  1
 

Creep speed

Home position
return start

V

Home position
return direction

Home position return speed

Proximity dog

ON OFF 
Zero point

The travel value in this range is stored
in the monitor register "travel value
after proximity dog ON".

t

The travel value in this range is stored
in the monitor register "home position
return re-travel value".

The distance to the zero point is
based on the servo data.

(Note) : A deceleration stop occurs after
the proximity dog OFF.
Positioning is carried out from this
position to the zero point.

 
 

 

DOG OFF

D O G

DOG ON

. 6.33 D O G  1

(3)
D O G  1 6.22.16
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(4)
(a) D O G ON 

D O G OFF

 

ON

Proximity dog

Setting creep speed

The zero point is passed during 
deceleration stop by the proximity dog OFF.

Home position return speed

OFF
Zero point

Zero point of this range does not become the home position.
The next zero point becomes the home position.   

 

DOG OFF

D O G

(b) DOG OFF

DOG OFF

1/2

 

OFF ON

Proximity dog

If the position executed deceleration stop by the proximity dog 
OFF is near zero point, the creep speed and deceleration 
settings may result in a home position discrepancy 
equivalent to one revolution of the servomotor.

Zero point  
 

 

D O G

D O G DOG OFF

要点  

下列情况下没有设定原点回归重试功能时，在返回通过 JOG运行等使近点 DOG 

ON一次之前的位置之后，请执行原点回归。 

不返回近点 DOG ON之前的位置不能进行原点回归。 

(1)   近点 DOG ON到 OFF 以后的位置的原点回归。 

(2)   原点回归完成后，电源 OFF 到 ON时的原点回归。 
 

 



6 

(c) DOG ON OFF

( : M2406+20n ON)  “ZCT

” ( : 120)

D O G  2

(d) DOG ON  “

D O G ON” ( : 1003)

D O G  2

(e)

 “ D O G ON” (

: 115)

(f)  (M2402+20n)  ON
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6.22.3 D O G  2

(1) D O G  2
DOG ON  OFF

DOG ON OFF (

: M2406+20n ON) “ D O G  2” “ D O G

 1”  ( 6.22.2 )

DOG ON OFF (

: M2406+20n ON)

DOG ON OFF

(2) D O G  2
DOG ON OFF

D O G  2

 
V

1) It travels to preset direction of home position   
    return with the home position return speed.
2) A deceleration is made to the creep speed by 
    the proximity dog ON, after that, it travels with 
    the creep speed. (If the proximity dog turns 
    OFF during a deceleration, a deceleration 
    stop is made and the operation for 4) starts.)  
3) A deceleration stop is made by the proximity  
    dog OFF.
4) After a deceleration stop, it travels for one 
    revolution of servomotor to reverse direction 
    of home position return with the home 
    position return speed.
5) It travels to direction of home position return 
    with the home position return speed, the 
    home position return ends with first zero point 
    after the proximity dog ON to OFF. (At this 
    time, a deceleration to the creep speed is not 
    made with the proximity dog OFF to ON . And 
    if the zero point is not passed because of 
    droop pulses for processing of 4) and 5), a 
    minor error "ZCT not set" (error code: 120) 
    will occur, a deceleration stop is made and 
    the home position return does not end 
    normally. In this case, adjust a position of 
    proximity dog OFF.)   

Home position
return direction

3)

2)

4)

1)

5)

Home position
return speed

Creep speed

Home position

Home position return speed

Proximity dog

Zero point

The travel value in this range is stored in the monitor 
register "travel value after proximity dog ON".
The travel value in this range is stored in the monitor 
register "home position return re-travel value".

Zero point no passing

Home position
return start

1 revolution

 
 

 

1

D O G

1)

2) DOG ON

3) DOG OFF
4)

5)
DOG ON OFF

( D O G
OFF O N
4 5

Z C T ( 120)

DOG OFF )

DOG ON

(3)

6.34 D O G  2

6.22.16 D O G  2
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(4)
(a)

(b) DOG ON

/ OFF

(c) DOG ON

DOG OFF

(d) DOG ON

(e)

 “ D O G ON” ( :

115)

(f) MR-J2S-B/MR-J2M-B  ( ) “ ”

“1 : Z ”

 (M2406+20n) O N D O G  1

(g)  (M2402+20n)  ON
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6.22.4 1

(1)  1
DOG ON ( DOG ON )

“ DOG ON ”

( : M2406+20n ON)  

MR-J2S-B/MR-J2M-B  ( ) “ ”

“1 : Z ” “

DOG ON ”

DOG ON  ( 6.22.1 )

(2)  1
“ DOG ON ”

 1
 

t

V

ON

Creep speed

Home position
return start

Home position return
direction

Home position
return speed

Proximity dog

Zero point

(Note) : After the proximity dog ON, positioning of the
"travel value after the proximity dog ON" of
the home position return data and the
positioning from the position to zero point.

"Travel value after
proximity dog ON" 
of the home 
position return data

The travel value in this range is stored in the monitor
register "travel value after proximity dog ON".

The travel value in this range is stored in the monitor
register "home position return re-travel value".

The distance to the zero point is
based on the servo data

  

 

D O G

“ DOG ON
”

DOG ON

DOG ON
“ DOG ON ”

 6.35  1

(3)
 1 6.22.16
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(4)
(a)  1 DOG ON

DOG ON

DOG OFF

(b) “ DOG ON ”

( : M2406+20n ON)  “ZCT 

” ( : 120)

 3

(c) “ DOG ON ” “ ” “ ”

 “ D O G

” ( : 209) 

(d)  (M2402+20n)  ON
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6.22.5  2

(1)  2
DOG ON ( DOG ON )

 2 ( 1

)

DOG ON  ( 6.22.1 )

(2)  2
 2

 

V
Home position
return direction

t

Home position
return speed

Creep speed

Home position
return start

Proximity dog

The travel value in this range is stored in the 
monitor register "travel value after proximity dog 
ON".

(Note): "Home position return re-travel value" = 0

(Note): After the proximity dog ON, a position  
            which traveled the distance " travel 
            value after proximity dog ON" of the
            home position return data is home 
            position.

 
 

 

D O G

DOG ON
          “ DOG ON ”

(3)

 6.36  2

 2 6.22.16

(4)
(a) 2 DOG ON

DOG ON

DOG OFF

(b) “ DOG ON ” “  ” “ ”

 “ D O G

” ( : 209) 

(c)

(d)  (M2402+20n)  ON
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6.22.6  3

(1)  3
DOG ON ( DOG ON )

“ DOG ON ”

( : M2406+20n ON) “  1”

( 6.22.4 )

“ DOG ON ”

DOG ON

DOG ON  ( 6.22.1 )

(2)  3
“ DOG ON ”

 3
 

V

1 revolution

Home position
return speed

Home position
return direction

Creep speed

Home position

Proximity dog

Zero point

Zero point no passing

1)
2)

3)

5)

4)

The travel value in this range is stored in the monitor 
register "travel value after proximity dog ON".
The travel value in this range is stored in the monitor 
register "home position return re-travel value".

1) It travels to preset direction of home 
    position return with the home position 
    return speed.
2) A deceleration is made to the creep speed 
    by the proximity dog ON, after that, it 
    travels with the creep speed.
3) A deceleration stop is made in the position 
    which traveled the travel value setting set 
    as travel value after proximity dog ON.
4) After a deceleration stop, it travels for one 
    revolution of servomotor to reverse 
    direction of home position return with the 
    home position return speed.
5) It travels to direction of home position 
    return with the home position return speed, 
    the home position return ends with first 
    zero point after traveling the travel value 
    set as travel value after proximity 
    dog ON from after the proximity dog ON.  
    (At this time, a deceleration to the creep 
    speed is not made with the proximity dog 
    OFF to ON. And if the zero point is not 
    passed because of droop pulses for 
    processing of 4) and 5), a minor error "ZCT 
    not set" (error code: 120) will occur, a 
    deceleration stop is made and home 
    position return does not end normally. In 
    this case, adjust a position of proximity dog 
    ON.)   

Home position
return start

Home position
return speed

 
 

 

1

D O G

DOG ON

1)

2) DOG ON

3) DOG OFF
4)

5)
DOG ON OFF
( DOG OFF O N

4 5

Z C T
( 120)

DOG OFF
)
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(3)
 3 6.22.16

(4)
(a)

(b) DOG ON DOG ON

/ OFF

(c) 3 DOG ON

DOG ON

DOG OFF

(d) “ DOG ON ” “  ” “ ”

 “ D O G

” ( : 209) 

(e) MR-J2S-B/MR-J2M-B  ( ) “

” “1 : Z ”

: M2406+20n ON   1

(f)  (M2402+20n)  ON
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6.22.7  1

(1)  1
D O G

(2)  1

 

Home position return
by the servo program
start instruction

t

The address at the home position
return operation is registered
as the home position address.

 
 

  6.38  1

(3)
6.22.16  1

(4)
(a)

( :M2406+20n ON)

“ ” “

” JOG 1

 (M2406+20n) MR-J2S-B/

MR-J2M-B  ( ) “ ” “1 : 

Z ”

(M2406+20n) ON 

(b)  1  

(c)  1

(d)  (M2402+20n)  ON
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6.22.8  2

(1)  2
D O G

(2)  2

 
Machine travel range

Real position of 
machine at the home 
position return start

Command position 
at the home position 
return start

Home position is the 
real position at the 
home position return Home position return 

by servo program 
start instruction  

 

  6.39  2

(3)
6.22.16  2

(4)
(a)

( :M2406+20n ON)
“ ” “

” JOG 1

 (M2406+20n) MR-J2S-B

/MR-J2M-B  ( ) “ ” “1 : 

Z ”

(M2406+20n) ON 

(b)  2
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6.22.9 DOG

(1) D O G
DOG ON DOG OFF

DOG ON

(2) D O G
D O G D O G

 

V
Home position
return direction

ON

Acceleration time   Deceleration time

Home position
return speed

Creep speed

Home position
return start Home position

Proximity dog

The travel value in this range is stored in the monitor 
register "travel value after proximity dog ON".

The travel value in this range is stored in the monitor 
register "home position return re-travel value".

Zero point

1) It travels to preset direction of home 
    position return with the home position return 
    speed, and a deceleration stop is made by 
    the proximity dog ON.
2) After a deceleration stop, it travels to 
    reverse direction of home position return 
    with the home position return speed.
3) If the zero point is passed by the proximity 
    dog OFF, a deceleration stop is made.
4) After a deceleration stop, it travels to 
    direction of home position return with the 
    creep speed, the home position return ends 
    with first zero point after the proximity dog 
    ON.

1)

4)

3) 2)

 
 

 

=

D O G

DOG ON

1)
DOG ON

2)

3) DOG OFF
4)

(3)

 6.40 DOG

6.22.16 D O G

(4)
(a)

 “DOG ON” (

: 115)
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(b) D O G

DOG OFF DOG ON

 

V

Acceleration time   Deceleration time

Home position
return direction

Creep speed

Home position
return start

Proximity dog

3)

2) 1)

Zero point

1) It travels to preset reverse direction 
    of home position return with the 
    home position return speed. 
2) If the zero point is passed by the 
    proximity dog OFF, a deceleration 
    stop is made.
3) After a deceleration stop, it travels 
    to direction of home position return 
    with the creep speed, and the home 
    position return ends with first zero 
    point after the proximity dog ON.   

Home
position

 
 

 

=

D O G

1)

2) DOG OFF

3)
DOG ON
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(c)  D O G

DOG OFF

DOG OFF

 

V
Home position
return direction

Home position
return speed

Creep speed

Home position
Home position
return start

Home position
return speed

Proximity dog

Zero point

1) 2)

5)

3)4)

Acceleration time   Deceleration time
1) It travels to preset direction of home 

position return with the home position 
    return speed. 
2) A deceleration stop is made by the 
    proximity dog ON.
3) After a deceleration stop, it travels to 
    reverse direction of home position return 
    with the home position return speed.
4) If the zero point is passed by the 
    proximity dog OFF, a deceleration stop 
    is made.
3) After a deceleration stop, it travels to 
    direction of home position return with the 
    creep speed, and the home position 
    return ends with first zero point after the 
    proximity dog ON.   

 
 

 

=

D O G

1)

2) DOG ON

3)

4) DOG OFF

5)
DOG ON
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(d) D O G DOG OFF

DOG OFF

 

V

Acceleration time   Deceleration time

Home position
return direction Creep speed

Home position

Home position
return startHome position

return speed

Proximity dog

2)

Zero point

3)

1)

1) It travels to preset reverse direction of 
    home position return with the home 
    position return speed. 
2) If the zero point is passed by the 
    proximity dog OFF, a deceleration 
    stop is made.
3) After a deceleration stop, it travels to 
    direction of home position return with 
    the creep speed, and the home 
    position return ends with first zero 
    point after the proximity dog ON.   

 
 

 

=

D O G

1)

2) DOG OFF

3)
DOG ON
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6.22.10  1

(1)  1

“ ”  “ ” DOG 

OFF O N “ ”

“ ” 

OFF O N

“ ” 

(2) 1
 1

 

V

t

Home position
return direction

Home position
return speed

Creep speed

Home position
return start

Proximity dog

Torque limit
value

Torque limiting 
signal
(M2416+20n)

Stopper

(Note): "Travel value after proximity dog ON" storage register becomes "0" at the
            home position return start.

Real position of servomotor 
at this point is home position.

ON
OFF

Time which stops rotation of 
servomotors forcibly by the 
stopper

Home position return data 
"torque limit value at the 
creep speed"

Torque limit value of 
parameter block at the home 
position return

 
 

 

D O G

( ): D O G  O N 0

 6.41  1

(3)
 1 6.22.16
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(4)
(a) (

: M2406+20n ON)

(b)  1

(c)

(d)  “ D O G

ON” ( : 115)

(e) DOG ON “ ”
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6.22.11  2

(1)  2

“ ”  “ ” “ ”

 ( “ ”

)  OFF O N

“ ” 

(2)  2
 2

 

Creep speed

Stopper Real position of servomotor 
at this point is home position.

Home position
return start

Torque limit
value

V

Torque limiting 
signal
(M2416+20n)

Time which stops rotation of servomotors 
forcibly by the stopper

(Note): "Travel value after proximity dog ON" storage register becomes "0" at the
            home position return start.

t

Home position return data "torque limit value at the creep speed"

Home position
return direction

ON
OFF

 
 

 

(M2416+20n)
( ): D O G  O N 0

(3)

 6.42  2

 2 6.22.16

(4)
(a) ( :

M2406+20n ON)

(b)  2
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(c)

(d)  “ D O G

ON” ( : 115)
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6.22.12 

(1)
D O G  /

“ ”

 ON OFF

(2)

 
Acceleration time   Deceleration time

Home position
return direction

Home position 
return speedV

Creep speed
Home position

Home position
return start

Zero point

External limit switch

The travel value in this range is stored in the 
monitor register "travel value after proximity dog 
ON".

The travel value in this range is stored in the 
monitor register "home position return re-travel 
value".

1)

2)

3)

(Indicates with normally closed contact)

1) It travels to preset direction of home 
    position return with the home 
    position return speed. 
2) A deceleration stop is made by the
    external limit switch ON to OFF.
3) After a deceleration stop, it travels to  
    reverse direction of home position 
    return with the creep speed, and the 
    home position return ends with the 
    zero point just before limit switch.   

  

 

=

( )

DOG ON

O N OFF

 6.43

(3)
6.22.16
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(4)
(a)

 “

” (  : 142) 

(b) ON OFF

 “ ” (   : 1101

1102) 

(c)

(d) OFF

(e)  OFF

( : M2406+20n ON) ZCT (

120)

MR-J2S-B/MR-J2M-B  ( ) “

” “1 : Z ”

 OFF

(f)  OFF

(g)  (M2402+20n)  ON

(h) D O G  1 D O G  2  1

 3 D O G
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6.22.13 

 JOG D O G

 

6.22.1(5) 

[ ]
“ ”  “ ”

“ ”

 6.4 

No. 项目 设定内容 设定值 初始值 

8 原点回归重试功能 
0 : 无效 (不通过限位开关执行原点回归重

试。) 
1 : 有效 (通过限位开关执行原点回归重试。) 

0，1 0 

9 
原点回归重试时滞

留时间 
设定原点回归重试中的减速停止时的停止时

间。 
0 到 5000 

[ms] 
0 

 
[ ]

(1)   

 

1) It travels to preset direction of  
    home position return. 
2) If the external upper/lower   
    limit switch turns OFF before 
    the detection of proximity dog, 

a deceleration stop is made.
3) After a deceleration stop, it 
    travels to reverse direction of 
    home position return with the  
    home position return speed.
4) A deceleration stop is made by
    the proximity dog OFF.
5) After a deceleration stop, it 
    travels to direction of home 
    position return.
6) Home position return ends. 

Acceleration time   Deceleration time

Home position
return direction

Home 
position

Home position 
return start

Zero point

External limit switch

1)

Proximity dog

2)

3)

6)

4)

5)

 
 

 

=

D O G

1)

2) D O G /
O F F

3)

4) DOG OFF
5)

6)
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(2)

(a)   “   ” 

 
Direction of "work      home position" 
and home position return is same

FLS

Travel range

RLS

Home position
return direction

Proximity dog

Home position
return start

Home 
position

Zero
point

 
 

 

“   ” 

D O G

(b) “   ” DOG OFF

 
Direction of "work      home position" 
and home position return is reverse

2)

Home position
return direction

Home position
return start

Proximity dog

Home 
position

Travel range

Zero
point

FLSRLS
1)

3)

1) It travels to preset reverse direction of home position 
    return with the home position return speed. 
2) A deceleration stop is made by the proximity dog OFF.
3) After a deceleration stop, it travels to direction of home 
    position return, the home position return ends. 
 

 
 

 

“   ” 

D O G

DOG OFF
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(3)

/

DOG OFF

2) 4)  (

)
 

The temporary stop is made during time 
set in the "dwell time at the home 
position return retry".

The temporary stop is made during time  
set in the "dwell time at the home 
position return retry".

Home position
return direction

Proximity
dog

Zero
point

3)

1) 2)6)
5)

4)

External limit switch

Home position 
return start

1) It travels to preset direction of home position return. 
2) If the external upper/lower limit switch turns OFF 
    before the detection of proximity dog, a deceleration 
    is made and the temporary stop is made during time 
    set in the "dwell time at the home position return 
    retry".
3) After a stop, it travels to reverse direction of home 
    position return with the home position return speed.
4) A deceleration is made by the proximity dog OFF 
    and the temporary stop is made during time set in 
    the "dwell time at the home position return retry".
5) After a stop, it travels to direction of home position 
    return.
6) Home position return ends. At this time, the "dwell 
    time at the home position return retry" is invalid. 

Home 
position

 
 

 

D O G

DOG ON /
O F F

DOG OFF

 6.45

[ ]

(1)

原点回归方式 原点回归重试功能可否执行 

近点 DOG 型  
计数型  
数据设置型  

DOG 支架型  
停止器停止型  
限位开关混合型  

  : 可以，  : 不可以 
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(2) / OFF  OFF

 ON

(3)  

 “ ” ( : 1001 1002 1101 1102)

(4) MR-J2-B/MR-J2-03B5

注意 
 确保在机械的上/下限位置设置外部限位开关 (FLS，RLS) 。如果没有外部 限位开关使用原点

回归重试功能，伺服将连续旋转。 
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6.22.14 

DOG 

6.22.1(5) 

[ ]
“ ” “ ”

 6.5 

No. 项目 设定内容 设定值 初始值 

10 原点偏移量 
设定原点偏移时的

偏移量。 

-2147483648 to 2147483647 
[ 10-1 µm， 10-5  inch，10-5 degree，

PLS] 
0 

11 
原点偏移时速度指

定 
设定原点偏移时速

度。 
0 : 原点回归速度 
1: 蠕动速度 

0 
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[ ]
(1)

 
Home position shift amount is positive value

Home position
return direction

Home position
return speed

Creep speed

Home position
return start

Proximity dog
Travel value after proximity dog ON

Zero point

Set the operation speed at 
the home position shift with 
speed set at the home 
position shift.
Select one of "home 
position return speed" or 
"creep speed".

Home position shift amount
(Positive value)

Set the operation speed at 
the home position shift with 
speed set at the home 
position shift.
Select one of "home 
position return speed" or 
"creep speed".

Home position shift amount is negative value

Home position
return direction

Home position
return speed

Home position
return start Creep speed

Home position return re-travel value

Zero point

Creep speed

Home position
return speed

Travel value after
proximity dog ON

Proximity dog

Home position

Address decrease 
direction 

Address increase 
direction 

Home position

Address decrease 
direction 

Address increase 
direction 

Home position
return re-travel
value

Home position shift amount
(Negative value)

 
 

 

( )

DOG ON
D O G

DOG ON

( )

D O G

 6.46
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(2)
/  (FLS/RLS)

/   “

” ( : 1102 1103) 

 

FLSRLS

Setting range of 
negative home 
position shift amount

Setting range of 
positive home 
position shift amount

Address 
increase
direction

Address 
decrease
direction

Proximity dog
Home position
return direction

Zero point

 
 

 

D O G

 6.47

(3)

D O G

(a)   “ ”
 

V

Zero point

Home position shift
amount is negative

Home position shift
amount is positive

Proximity dog

Home position

Home position
return direction

Home position
return speed

Home position

Home position
return start

  

 

D O G

 6.48
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(b)   “ ” 
 

V
Home position
return direction

Creep speed

Home position
return start

Home position Home position

Proximity dog

Zero point

Home position shift
amount is positive

Home position shift
amount is negative

 
 

 

D O G

 6.49

[ ]
(1) /

原点回归方式 原点偏移量的有效/无效   

近点 DOG 型  
计数型  
数据设置型  
DOG 支架型  

停止器停止型  
限位开关混合型  

  : 有效，  : 无效 

(2)

(3) D O G DOG ON

“-2147483648 2147483647” [ 10-1 µm 10-5 inch 10-5 degree

PLS]
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6.22.15 

1 Z-  ( )

 (M2406+20n) O N

MR-J2S-B/MR-J2M-B  ( ) “ ” “1 :

Z ”

 (M2406+20n) O N

[ ]
“ ” “ ”

 6.6  ( )

项目 设定内容 设定值 初始值 

可选功能 6
(注-1)  

(原点设置条件选

择)  

设定原点设置条

件 
0: 电源开启后需要通过电机 Z 相 
1: 电源开启后不需要通过电机 Z 相 

0 

 ( -1):  “1: Z ”  (SW6RN-SV13Q /SV22Q
  (Ver.00G ))

[ ]
(1)  MR-J2S-B/MR-J2M-B

 “1 : Z ” “

1 Z-  ( ) 

”

(2) MR-J2S-B/MR-J2M-B

1 Z-  ( )

(3) MR-J2S-B/MR-J2M-B  ( ) “ ” “

1 : Z ”

(M2406+20n) O N

(4) CPU OFF O N

 OFF ON 



6 

注意 
 对于朝同一方向进行无限移动后，再次进行原点回归的轴，请不要设定“1 : 电源开启后不需要

通过电机 Z 相”。 
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6.22.16

ZERO 

通过外部设备设定的项目 

通用 圆弧 参数块 其它 

伺服指令 定位方式 控制轴数 

参
数
块

 N
o.

 

轴
 

地
址

/移
动
量

 

指
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
代
码

 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

S
T

O
P
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
误
差
允
许
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

其
它

 

程
序

 N
o.

 

速度变更 

ZERO   1                       

 
[ ]

(1)    ( 6.22.1 )

:

• 近点 DOG 型 1  
• 近点 DOG 型 2  

• 计数型 1  
• 计数型 2  
• 计数型 3  

• 数据设置型 1 
• 数据设置型 2 
• DOG 支架型 

• 停止器停止型 1 
• 停止器停止型 2  
• 限位开关混合型 

6.22.2 节 
6.22.3 节 

6.22.4 节 
6.22.5 节 
6.22.6 节 

6.22.7 节 
6.22.8 节 
6.22.9 节 

6.22.10 节 
6.22.11 节 
6.22.12 节 

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

[ ]

No. 0

(1)
 4

Q61P Q02H
CPU

Q172
CPU
(N)

Q172
LX

QX41

Home position return command (PX000)

M M MM

Motion CPU control module

Axis
 4

Axis
 1

Axis
 2

Axis
 3

AMP AMP AMP AMP

CPU
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(2)
No. 0

 

Axis used . . . Axis 4
ZERO Home position return

Axis           4

<K    0>

 
 

 

4○ ○

(3) SFC
SFC

 

SET M2042

ZERO
 Axis   4

PX000*M2475*M2462

Home position return 

END

Home position return
Axis used . . . Axis 4

Home position return

!PX000

Turn on all axes servo ON command.

Wait until PX000, Axis 4 servo ready and
in-position signal turn on.

Wait until PX000 turn off after home position 
return completion.

[F10]

[G10]

[K0]

[G20]

(Note-1)

 
 

 ( -1) :
( -2) :

 O N
SFC PLC

[ ]
D O G  1 D O G

O N O N

PX000 4

( -1)

○ ○

PX000
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6.23 

通过外部设备设定的项目 

通用 圆弧 参数块 其它 

伺服指令 定位方式 控制轴数 

参
数
块

 N
o.

 

轴
 

地
址

/移
动
量

 

指
令
速
度

 

滞
留
时
间

 

M
代
码

 

转
矩
限
制
值

 

辅
助
点

 

半
径

 

中
心
点

 

控
制
单
位

 

速
度
限
制
值

 

加
速
时
间

 

减
速
时
间

 

快
速
停
止
减
速
时
间

 

转
矩
限
制
值

 

S
T

O
P
输
入
时
的
减
速
处
理

 

圆
弧
插
补
误
差
允
许
范
围

 

S
曲
线
比
率

 

取
消

 

W
A

IT
-O

N
/O

F
F

 

速度变更 

OSC   1 △ ○    △          △    △  无效 

 : 必须设定 

: 必要时设定 
[ ]

/

360[degree]

Starting angle

Amplitude

(1)

1 2147483647

(2)

0 359.9 [degree]

(3)
1

1  5000 [CPM]

要点  

由于不执行加/减速，为了避免急剧启动，请设定起始角在 90到 270 [degree] 内。 
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[ ]
(1)  [25]

(2)  [26] 

(3)  [27]

(4)

(5)  [310]

[ ]

 
<K    6>

1000

Axis
 90.0

OSC
    1

 100

 

Starting angle
Amplitude 

[degree]

Frequency [CPM]
[PLS]
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备忘录 
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7 

CPU

7.1 M

M 0 32767

SFC M

(1) M
M

(2) M
(a) M ( )

M
M

(b) M

(M2400 20n)
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(c) M  (M2401+20n) 

位置控制或速度控制时  
 

Dwell time

Storage of setting M-code No.

M-code

Positioning complete
signal (M2401+20n) 

Start accept flag (M2001+n)

Servo program start

PLC ready flag (M2000) OFF

ON

OFF

OFF

OFF

ON

ON

ON

t

V

Positioning start complete
signal (M2400+20n)

 
 
速度切换控制  

 

t

P3 (Stop)

P2 (Speed-switching point)

P1 (Speed-switching point)V

OFF

OFF

OFF

Positioning start complete
signal (M2400+20n)

Start accept flag (M2001+n)

Servo program start

PLC ready flag (M2000)

ON

ON

ON

ON

Storage of setting M-code No. 

M-code

Positioning complete
signal (M2401+20n)

OFF

 
 
 

PLC (M2000)

(M2001+n)

(M2400+20n)

(M2401+20n)

M-

M-

( )

( )

PLC (M2000)

(M2001+n)

(M2400+20n)

(M2401+20n)

M-

M-

(3) M
M M

( M

)
M M
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(4)   
(a) M-  SFC 

1) 所用轴号 .........................…….......……...... 轴 3 
2) 根据 M-代码编号在定位启动时的处理 

.................... M-代码号以 BCD 码 
输出到 Y110 ～ Y11F 

3) 根据 M-代码编号在定位完成时的处理 
• M-代码为 3 时......................................... Y120 为 ON 
• M-代码为 5 时......................................... Y121 为 ON 
• 除 (3 或 5)外的 M-代码....………….....…. Y122 为 ON 

(b) SFC 
 

QY40

System Configuration

Motion SFC program

Q61P
-   A

Q172
LX

Q172
CPU
(N) 

PX000*M2455

 

D53==3 M-code (3) for axis 3 ?

P0

P0

Reading of M-codes

CPSTART1
  Axis            3     
  Speed                 1000PLS/s
INC-1
  Axis            3,    200000PLS
  M-code                      3
INC-1
  Axis            3,    300000PLS
  M-code                     5
INC-1
  Axis            3,    400000PLS
  M-code                     4
CPEND

PY000
to

PY00F

SET M2042

#0=BCD(D53)
DOUT Y110, #0
SET Y120

After M-code storage area for axis 3
is changed into BCD code, it is output 
to Y110 and Y120 turns on.

Speed . . . 1000PLS/s

M-code output . . . 3

Positioning . . . 200000PLS
address

1)

#2=BCD(D53)
DOUT Y110, #2
SET Y122

(D53==3)+(D53==5)

D53==5

!M2003

 END

#0=0
#1=0
#2=0

#1=BCD(D53)
DOUT Y110, #1
SET Y121

All axes servo ON command
turns on

1 axis constant-speed control

Stand by until PX000 and Axis 3
servo ready turns on

Axis used . . . Axis 3

1 axis linear positioning control

1 axis linear positioning control

1 axis linear positioning control

Axis used  . . . Axis 3
Positioning . . . 300000PLS
address
M-code output . . . 5

Axis used . . . Axis 3

Axis used . . . Axis 3
Positioning . . . 400000PLS
address
M-code output . . . 4

[F10]

[F20]

[G10]

[K100]

[G20]

[F30]

[G30]

[F40]

[G40]

[G20]

[F50]

M-code (except 3 or 5) for axis 3 ?

M-code (5) for axis 3 ?

After M-code storage area for 
axis 3 is changed into BCD code, 
it is output to Y110 and Y121
turns on.

After M-code storage
area for axis 3 is
changed into BCD code,
it is output to Y110 and
Y122 turns on.

1)

Q02H
CPU
 

 
 
 

Motion SFC 

M-

ON

ON

PX100 3

ON

1

... 3

1

... 3

M- ...3

1
... 3

M- ...5

1

... 3

M- ...4

3 M-

3 M-
B C D Y 11 0
Y120 ON

M-

M-

M-

3 M- 5?

3 M-
B C D Y 11 0
Y121 ON

3 M- 3 5 ?
3 M-

B C D
Y11 0

Y122 ON
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            (回差补偿量) 
• 0  

(每个脉冲移动量) 
 65535[PLS] 

 

7.2 

JOG 

 
 

 
 
 .7.1 

(1)

[mm] [inch] [degree]  [PLS] 

(a) [mm]

• 0  6553.5

(b) [inch]  [degree]

( )

• 0  0.65535
            (回差补偿量) 

• 0  
(每个脉冲移动量) 

 65535[PLS] 

 ( )

(c) [PLS] 

• 0  65535
        (回差补偿量) ×(每转 PLS) 

• 0   
(每转移动量) 

 65535[PLS] 

 ( )
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(2)

 7.1 

条件 处理 

电源为 ON 后首次启动时 
• 如果移动方向与原点回归方向相同，不执行回差补偿。 

• 如果移动方向与原点回归方向不同，执行回差补偿。 

JOG 操作启动时 • 在 JOG 操作启动时移动方向改变时，执行回差补偿。 

定位启动时 • 改变移动方向时，执行回差补偿。 

手动脉冲发生器操作时 • 改变移动方向时，执行回差补偿。 

原点回归完成 • 原点回归完成后执行回差补偿。 

绝对位置系统 • 存储电源 OFF 时的状态，应用于绝对位置系统。 

 

要点  

(1)   回差补偿量进给脉冲加到进给当前值。 

 
(2)   改变回差补偿量时，需要进行原点回归。 

不执行原点回归时，原来的回差补偿量不改变。 
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7.3 

(1)
1  500[%] 

(2)

(a)  (  4.4 ).

(b)

(c)  SFC 
SFC (CHGT)

( Q173CPU(N)/Q172CPU(N)  (SV13/SV22) 

 ( SFC) )
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□设置恒速控制时的转矩限制值 (CPSTART 1)□ 

(1)   伺服程序 
 

 

 
 

(2)   参数块 
 

  

 

  
(3)   动作说明 

 

0

300[%]

 40000

P1 V1Constant-speed control

Torque limit to
the servo amplifier

 P2

Torque control with
torque limit value
(50[%]) of the parameter
block 3 (P.B.3).

Torque control with
torque limit value
(300[%]) of the servo
program.

50[%]

Parameter block or torque limit 
value specified with the servo
program at the start.

 60000

 
 
 

示例 

3 P.B.3

3
P.B.3

50[ ] 300[ ]
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7.4 

ON

SFC 

(1)

(2) :
(a)

(b)  ( ON )

(c)

(d)

(3)

( )

(a)
1) / / /

ON OFF

,

SFC M9028 ( ) ON

2) 
MR-H BN (22kW ) [BCD-B13W000-B2 ], MR-J2- B

[BCD-B20W200-A1 ] or MR-H BN (30kW )/MR-H BN4/

MR-J2S- B/MR-J2M-B/MR-J2-03B5 ( )

( )

( )
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3)

4)
CPU

( ):

 

5)
ON

Q173CPU(N)/Q172CPU(N) 
 (SV13/SV22)  ( SFC)  18.1 

1.1 

(4)
 [2025] (

)

操作系统软件包版本 
(注) 

操作 改正措施 

"L" 以后 

在伺服放大器错误[2025]出现时，原点回归请求

信号变为 ON。  
如果不进行原点回归，伺服电源和 CPU 电源由

OFF 变为 ON，发生错误 [1201]而且原点回归请

求信号变为 ON。  

当原点回归请求信号变为 ON 时，再次

执行原点回归。 
或者，当检测到伺服放大器错误[2025]

时，再次执行原点回归。 

"K" 以前 

在伺服放大器错误[2025]出现时，原点回归请求

信号不变为 ON。 
如果伺服放大器电源和 CPU 电源在不执行原点

回归时由 OFF 变为 ON，错误 [1201]消失，并且

消除绝对位置。 

当检测到伺服放大器错误 [2025]时，再

次执行原点回归 。 

 

注意 
 拆除或更换电池单元后，正确设置新单元并确保绝对位置。 

 出现伺服电池故障后，排除错误原因，确保操作安全设置绝对位置。 

 机械系统受到冲击后，进行必要的检查和维修，确保操作安全设置绝对位置。 
 
 

( )  SV13/SV22
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要点  

(1)   绝对位置系统的地址设置范围是－?2147483648 到 2147483647。超过此限制

的位置指令或停电后的当前值不能恢复。 
无限进给动作请设置为 [degree]。 

 
(2)    即使利用当前值改变指令改变当前值地址，电源中断后当前值恢复的数据是根

据当前值改变指令执行前的状态。  

 
(3)   当原点回归尚未完成(原点回归请求为 ON 时)，电源中断后当前值的恢复不能

正常执行。 
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7.5 
ON( )

• CP  (  6.17.6 )

• 
STOP ON  [ ]  M3209

+20n ON STOP ON

(1) STOP SFC 

 
 

 
 
 

Start

STOP ON

STOP

M3209+20n ON

End

○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○

○ ○ ○ ○ ○

STOP
M3200+20n
M3201+20n ON

M3209+20n ON
STOP

M3209+20n OFF STOP
STOP

M2001 M2032 OFF
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(2)

 

Ppositioning start of the next servo
program by skip function

A

(The external STOP signal is ignored
 during M3209+20n is on.)

Deceleration stop by STOP input

Positioning to point A
Positioning
atart to 
point A

V

PLC ready flag (M2000)

 

External stop input disable
at start (M3209+20n)

All axes servo ON
command (M2042)

ON

OFF

OFF

OFF

OFF

ON

ON

ON

Turn on before the next positioning start.

Servo program start
OFF

ON

External STOP signal

t

 
 
 

A

A

STOP

M3209+20n ON
STOP ON

ON

PLC M2000

ON
M2042

STOP

STOP
M3209+20N
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7.6 

CPU (D,

 W )

(1)

设置数据 字数 单位 注释 

位置指令 (进给当前值) 2 10-1[µm], 10-5[inch], 10-5[degree], [PLS] 

实际当前值 2 10-1[µm], 10-5[inch], 10-5[degree], [PLS] 

位置偏差 (偏差计数器值) 2 [PLS] 

M-代码 1  
转矩限制值 1 [%] 

电机电流 1 [%] 

电机转速 2 [r/min] 

伺服指令值 2 [PLS] 

 

虚拟伺服电机进给当前值 2 [PLS] 

同步编码器当前值 2 [PLS] 

虚拟伺服 M-代码 1  
主轴差速齿轮后的当前值  2 [PLS] 

凸轮轴一转内的当前值 2 [PLS] 

执行凸轮 No. 1  
执行行程量 2 10-1[µm] • 10-5[inch] [PLS] 

任意地址 (固定 4 字节) 2  

只对 SV22 

虚模式有效 

 

(2)

输入模块 信号 读取时序 可以设置点数 

Q172EX 2 

Q173PX 
TREN 

3 

PLC 输入模块 PX 软元件 

0.8[ms] 

8 
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7.7 

ON
[ ]

(1) ON

[ ]

(1)

X, Y, M, B, F

[ ]

(1) (ZERO)  (START)

 (5.2(2) )
[ ]

ON
 

A

Deceleration stop by turning the cancel signal on

Execution of servo program No. K0
Positioning
start
to point A

V

PLC ready flag (M2000)

All axes servo ON
command (M2042)

Cancel signal

OFF

OFF

OFF

ON

ON

ON

t

 
 
 [ ]

A

No. K0

ON

PLC M2000

ON
M2042

SFC 
 

Cancel                           X0000
Speed                              5000
Axis           1,                  30000

ABS-1

<K    0>

Cancel signal . . . . X0000

 
 
 

......X0000
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7.7.1 /

SFC /

/ SFC 
 

K1

G1G0
Providing transition G1 with cancel device condition specified
with servo program K0 will cancel to execute of servo program
K0 and allow servo program K1 to start.

Selective branch
K0

 
 
 

K0

K0 K1



7 

7.8 

ABS 
(1)

(a)
• 3.5[ms] 180 ( )

• ( )

(b)
• ON

• OFF

•  
(c) OFF

ON   ( )

(2) /
/

型号 限制 

MR-H BN (22kW 以下): BCD-B13W000-B2 以下 

MR-H BN (30kW 以上): 所有模块 

MR-H BN4: 所有 模块 

MR-J2S- B: 所有模块 

MR-J2M-B: 所有模块 

MR-J2- B: BCD-B20W200-A1 以下 

MR-J2-03B5: 所有模块 

无限制。 

伺服放大器 

MR-H BN: BCD-B13W000-B1以前 

MR-J2- B: BCD-B20W200-A0 以前 

矢量变频器 FR-V500: 所有模块 

当前值控制不能使用。 

 



 1 CPU

CPU

(1)

• (M9079) O N

•  (D9189)

•  (D9190)

(2)
(a)  

1) … …  SFC 1

999

 SFC 

2) … …  SFC 

 1000  1999 

 SFC 

3) … …  2000  2999



(b) O N

 1.1 

错误代码存储寄存器                     软元件 

 

错误级别 
轴 1 轴 2 轴 3 轴 4 轴 5 轴 6 轴 7 轴 8 轴 9 轴 10 轴 11 轴 12 轴 13 轴 14 轴 15 轴 16 

错误检测信

号 

轻微错误 D6 D26 D46 D66 D86 D106 D126 D146 D166 D186 D206 D226 D246 D266 D286 D306 

严重错误 D7 D27 D47 D67 D87 D107 D127 D147 D167 D187 D207 D227 D247 D267 D287 D307 
M2407+20n 

伺服错误 D8 D28 D48 D68 D88 D108 D128 D148 D168 D188 D208 D228 D248 D268 D288 D308 M2408+20n 

 
错误代码存储寄存器                     软元件 

 

错误级别 
轴 17 轴 18 轴 19 轴 20 轴 21 轴 22 轴 23 轴 24 轴 25 轴 26 轴 27 轴 28 轴 29 轴 30 轴 31 轴 32 

错误检测信

号 

轻微错误 D326 D346 D366 D386 D406 D426 D446 D466 D486 D506 D526 D546 D566 D586 D606 D626 

严重错误 D327 D347 D367 D387 D407 D427 D447 D467 D487 D507 D527 D547 D567 D587 D607 D627 
M2407+20n 

伺服错误 D328 D348 D368 D388 D408 D428 D448 D468 D488 D508 D528 D548 D568 D588 D608 D628 M2408+20n 

 ( ): Q172CPU(N) 1  8

(c)

SW6RN-GSV13P/GSV22P

(d) (M3207+20n)

(M3208+20n) O N

要点  

(1) 即使在发生伺服错误时进行伺服错误复位 (M3208+20n:ON) ，相同的错误代码

也可能再被存储。 

(2) 发生伺服错误时，消除伺服放大器的错误原因后，进行伺服错误复位。 

 

 



 1.1  (  D9190 )

 1.2 “ ”

n (1  32)

 1.2 

存储在 D9190

中的错误代码 
错误名称 错误内容 错误处理 改正措施 

1 
参数块号设定错误 参数块号设定超出 1 到 64的范

围。 

参数块号为“1”，执行 伺服

程序。 

设定参数块号在 1 到 64范围

内。 

(1) 在绝对方式定位启动时，指定地

址超出设定范围。  

 单位 地址设定范围  

 
degree 

0 到 

35999999 

×10–5 

[degree] 

 

 

(1) 如果控制单位是[degree]，

设定地址在 0 到 35999999

范围内。 

n03 
(注)

 

地址(移动量)设定错

误 (除速度控制和速

度/位置控制外)。 

(在螺旋插补时直线轴

设定错误。) 

(2) 在增量方式定位启动时，设定移

动量为  

-2147483648 (H80000000) 。 

(1)不启动。(在插补控制时所

有的插补轴。) 

(2) 如果在速度切换控制或等

速度控制期间检测到错

误，执行减速停止。 

(3)同时启动期间如果在一个

伺服程序出现错误，所有

的伺服程序都不能执行。 
(2)设定移动量在“0 到 ± (231-

1)”范围内。 

(1) 指令速度设定超出 1 到速度限

制值的范围。 

(2) 指令速度设定超出设定范围。  
 单位 速度设定范围  

 
mm 

1 到 

600000000 

×10-2 

[mm/min] 

 

 
inch 

1 到 

600000000 

×10-3 

[inch/min] 

 

 

degree 
1 到 

2147483647 

×10-3 

[degree 

/min] 

 

PLS 
1 到 

10000000 
[PLS/s] 

4 

指令速度错误 

 

 

 

(1) 如果小于“0”不启动。 

(2) 如果超过速度限制值，用

速度限制值控制。  

设定指令速度在 1 到速度限制

值范围内。 

5 
滞留时间设定错误  滞留时间设定超出 0 到 5000 的范

围。  

用缺省值“0”控制。 设定滞留时间在 0 到 5000.范

围内。 

6 
M代码设定错误 M代码设定超出 0 到 32767 的范

围。 

用缺省值“0”控制。 设定 M代码在 0 到 32767 范围

内。 

7 
转矩限制值设定错误 转矩限制值设定超出 1 到 500 的范

围。 

用指定参数块的转矩限制值控

制。。 

设定转矩限制值在 1 到 500 范

围内。 

 



 1.2 ( )
存储在 D9190

中的错误代码  
错误名称 错误内容 错误处理 改正措施 

(1) 绝对方式定位启动时指定的辅助

点地址超出设定范围。  
 单位 地址设定范围  

 
degree 

0 到 

35999999 

×10-5 

[degree] 

 

不启动。 

 

(1) 如果控制单位是[degree]， 

设定辅助点地址在 0 到 

35999999 范围内。 

n08 
(注)

 

辅助点设定错误  

(指定辅助点圆弧插

补时)  

(指定辅助点螺旋插

补时。)   

(2) 增量方式定位启动时，设定辅助

点地址为-2147483648 

(H80000000)。 

 (2) 设定辅助点地址在 0 到 ± 

(231-1)范围内。 

(1) 绝对方式定位控制时半径超出设

定范围。  
 单位 地址设定范围  

 
degree 

0 到 

35999999 

×10-5 

[degree] 

 

不启动。 

 

(1) 如果控制单位是 [degree]，

设定半径在 0 到 35999999

范围内。 

n09 
(注)

 

半径设定错误 (指定

半径圆弧插补时。)  

(指定半径螺旋插补

时。) 

(2) 增量方式定位启动时，半径设

定为“0”或负。 

 (2) 设定半径在 1 到 (231-1)范围

内。 

(1) 绝对方式定位启动时，中心点地

址超出设定范围。  
 单位 地址设定范围  

 
degree 

0到 

35999999 

×10-5 

[degree] 

 

不启动。 

 

(1) 如果控制单位是 [degree]，

设定中心点地址在 0 到 

35999999 范围内。 

n10 
(注)

 

中心点设定错误 

(指定中心点圆弧插

补时。)  

(指定中心点螺旋插

补时。) 

(2) 增量方式定位启动时，中心点

地址设定为 -2147483648 

(H80000000)。 

 (2) 设定中心点地址在 0 到 ± 

(231-1)范围内。 

11 
插补控制单位设定错

误 

插补控制单位设定超出 0 到 3 的范

围。 

用缺省值“3”控制。 设定插补控制单位在 0 到 3 范

围内。 

12 

速度限制值设定错误 速度限制值设定超出设定范围。 用缺省值 200000[PLS/s]控

制。 

设定速度限制值在设定范围

内。 

为[PLS]时;  

1 到 10000000[PLS/s] 

加速时间设定错误 加速时间设定为“0”。 设定加速时间在 1 到 65535 范

围内。 
13 

FIN 加减速设定错误 FIN 加减速时间设定为 1 到 5000

之外。 

设定 FIN 加减速时间在 1 到 

5000 范围内。 

14 
减速时间设定错误 减速时间设定为“0”。 

用缺省值“1000”控制。 

设定减速时间在 1 到 65535 范

围内。 

 



 1.2  ( )
存储在 D9190

中的错误代码  
错误名称 错误内容 错误处理 改正措施 

15 
快速停止减速时间设

定错误 

快速停止减速时间设定为“0”。 用缺省值“1000”控制。 设定快速停止减速时间在 1 到 

65535 范围内。 

16 
转矩限制值设定错误 转矩限制值超出 1 到 500 的范围。 用缺省值“300[%]”控制。 设定转矩限制值在 1 到 500 范

围内。 

圆弧插补允许误差范围设定超出设

定范围。  
 单位 地址设定范围  

 mm [µm]  

 inch 10-5 [inch]  

 
degree 

10-5 

[degree] 

 

 PLS 

0到 

100000 

[PLS]  

设定圆弧插补允许误差在设定

范围内。 

17 

圆弧插补允许误差 

范围设定错误 

 

用缺省值“100[PLS]”控制。 

18 
重复次数错误 重复计数超出 1 到 32767 的范围。 用“1”作为重复次数。 设定重复次数在 1 到 32767 范

围内。 

(1) START 指令指定的伺服程序 不

存在。 

(1) 创建用 START 指令指定的

伺服程序。 

(2) 在指定的伺服程序中有 START

指令。 

(2) 删除伺服程序中的 START 

指令。 

19 

START 指令设定错

误 

(3) 指定伺服程序的启动轴重复。  

不启动。 

(3) 不要使启动轴重复。 

20 
点设定错误 等速度控制时在指令中未指定点。 不启动。 在 CPSTART 和 CPEND 之间

设定一个点。 

21 

参考轴速度设定错误 在参考轴速度指定方式的直线插补

时，插补轴以外的轴设定为参考

轴。 

不启动。 设定一个插补轴作为参考轴。 

22 
S 曲线比率设定错误 在 S 曲线加减速指定时， S 曲线比

率设定超出 0 到 100[%] 的范围。 

用 100[%]控制 S 曲线比率。 设定 S 曲线比率在 0 到 100[%]

范围内。 

23 

VSTART 设定错误 在 VSTART 和 VEND 指令或 FOR 

和 NEXT 指令之间速度切换点一个

也没有设定。 

不启动。 在 VSTART 和 VEND 指令或 

FOR 和 NEXT 指令之间设定速

度切换点。 

24 
取消功能启动程序 

号错误 

取消功能的启动程序号设定超出 0 

到 4095 范围。 

不启动。 设定启动程序号在 0 到 4095

范围内后启动。 

25 

高速震荡指令振幅错

误 

由于高速震荡功能指定的振幅超出

1 到 2147483647 的范围，不能启

动。  

不启动。 设定指令振幅在 1 到 

214783647 范围内后启动。 

 



 1.2 ( )
存储在 D9190中的

错误代码  
错误名称 错误内容 错误处理 改正措施 

26 

高速震荡启动角度

错误 

由于高速震荡功能指定的启动角度

超出 0 到 3599 ( 0.1[degrees])

的范围，运行不能启动。 

不启动。 设定启动角度在 0 到 3599 

( 0.1 [degree])范围内后启

动。 

27 

高速震荡频率错误 由于高速震荡功能指定的频率超出

1 到 5000[CPM]的范围，运行不

能启动。 

不启动。 设定频率在 1 到 5000[CPM]范

围内后启动。 

28 
螺旋插补间距数错

误 

螺旋插补指定的间距数超出 0 到 

999 的范围。 

不启动。 设定指定的间距数在 0 到 999

范围内。 

900 
启动指令设定错误 伺服程序启动中设定的伺服程序

不存在。 

不启动。 设定正确的伺服程序号。 

901 
启动指令设定错误 伺服程序启动设定的轴号与伺服

程序中设定的轴号不同。 

不启动。 设定正确的轴号。 

902 

伺服程序指令代码 

错误 

指令代码不能被解读。 

(指定了一个不存在的指令代

码 。) 

不启动。 设定正确的指令代码。 

903 启动错误 在实模式中启动了虚模式程序。 不启动。 

904 启动错误 在虚模式中启动了实模式程序。 不启动。 

检查程序模式分配。 

905 

启动错误 启动了不能用在虚模式中的指令

(VPF, VPR, VPSTART, ZERO, 

VVF, VVR, OSC)。 

不启动。 改正伺服程序。 

906 

轴号设定错误 伺服程序启动设定的运动 程序

中，设定了系统设定中未使用的

轴。 

不启动。 设定系统设定中使用的轴号。 

907 
启动错误 在从实模式到虚模式切换过程中

启动。 

908 
启动错误 在从虚模式到实模式切换过程中

启动。 

不启动。 启动时利用 M2043 (实/虚模式

切换请求)， M2044 (实/虚模式

切换状态) 作为互锁。 

 



 1.2 

PLC 1 999 

/

(1)  (1  99)

1.3

 1.3  (1  99) 

错误代

码 
错误数据 检查时序 错误原因 错误处理 改正措施 

21 

计数型，近点 DOG型，

数据设定型，DOG 支架

型， 停止器型和限位开关

混合型原点回归启动时。 

角度轴的原点地址超出 0 到 

35999999 ( 10–5[degree]) 的

范围。 

用外部设备设定原点地址在设定范

围内。 

22 
原点回归速度超出 1 到速度限制

值的范围。 

用外部设备设定原点回归速度低于

速度限制值。 

23 

计数型，近点 DOG型，

数据设定型，DOG 支架

型， 停止器型和限位开关

混合型原点回归启动时。 

爬行速度超出 1 到原点回归速度

的范围。 

设定爬行速度低于原点回归速度。 

24 计数型原点回归启动时 
近点 DOG ON 之后的移动量超

出 0 到 (231-1) (×单位)的范围. 
用外部设备设定近点 DOG为 ON后

的移动量在设定范围内。 

25 

计数型，近点 DOG型，

数据设定型，DOG 支架

型， 停止器型和限位开关

混合型原点回归启动时。 

参数块号超出 1 到最大号码范

围。 

用外部设备在设定范围内设定参数

块号。 

26 停止器型原点回归启动时 
爬行速度时的转矩限制值超出 1 

到 500[%]的设定范围。 

用外部设备设定爬行速度时的转矩

限制值在设定范围内。 

27 

原点回归数

据 

使用重试功能可能的原点

回归启动时 

原点回归时的滞留时间超出 0 到 

500[ms]范围。 

不启动原点回归 

用外部设备设定原点回归重试时的

滞留时间在设定范围内。 

40 参数块 插补控制启动时 
参数块的插补控制单位与固定参

数的控制单位不同。 

用固定参数的单

位进行控制。 

设定固定参数和伺服参数的控制单

位相同。 

 
要点  

当参数块的插补控制单位与固定参数的控制单位不同时，由于单位的调整，可能不

存储错误代码。 

详细内容请参考 6.1.4 节。 

 



(2)  (100  199)

1.4

1.4  (100  199) 

控制方式 

错误

代码 

定
位

 

定
长
进

给
 

速
度

 

速
度

/ 位
置
切

换
 

速
度
切

换
 

等
速
度

 

JO
G

 

手
动
脉

冲
发
生

器
 

原
点
回
归

 

位
置
跟

踪
控
制

 

O
S

C
 

错误原因 错误处理 改正措施 

100            

• PLC 就绪标志 (M2000) 或 PCPU 

就绪标志 (M9074) 为 OFF。 

• 使运动 CPU 为 RUN。 

• 置 PLC 就绪标志 (M2000) 为

ON。 

101            

• 所用轴的启动接受标志(M2001 到

M2032) 为 ON。 

• 在程序中采用互锁不启动正在

启动的轴。 (利用相应轴的启动

接受标志 OFF 作为启动条件). 

103            
•  相应轴的停止指令(M3200+20n) 

为 ON。 

• OFF 停止指令 (M3200+20n) 并

启动。 

104            
•  相应轴的快速停止指令

(M3201+20n)为 ON。 

• OFF 快速停止指令 

(M3201+20n) 并启动。 

105 
(注)

            

• 进给当前值超出启动时行程限制的

范围。 

• 通过 JOG 操作返回行程范围

内。 

• 通过原点回归 或当前值改变在

行程范围内。 

106  
(注)

            
•进行超出行程范围的定位。 • 执行在行程范围内的定位. 

• 在指定辅助点圆弧插补或螺旋插补

时设定不能形成圆弧的地址. 

107             起始点，辅助点和终点之间

的关系。 

 

不启动 

• 改正伺服程序的地址。 

 ( ):



 1.4 (100  199) ( )
控制方式 

错误

代码 

定
位

 

定
长

进
给

 

速
度

 

速
度

/ 位
置

切
换

 

速
度

切
换

 

等
速

度
 

JO
G

 

手
动

脉
冲

发
生

器
 

原
点
回
归

 

位
置
跟
踪
控
制

 

O
S

C
 

错误原因 错误处理 改正措施 

• 在指定半径圆弧插补或螺旋插补

时设定不形成圆弧的地址. 
108 
(注)

             起始点，半径和终点之间的

关系。 

 
• 在指定中心点圆弧插补或螺旋插

补时设定不形成圆弧的地址. 

109             起始点，中心和终点之间的

关系。 

 

110 
(注)

            

• 在圆弧插补时，圆弧插补的终点

地址与理想终点地址之间的差超

出允许误差范围 。 

• 改变伺服程序的地址. 

111            

•不在速度/位置切换控制期间途中

停止后，执行速度/位置控制重启

动， 

• 除了速度/位置切换控制操作期间

的停止以外不要重启动 

115            

• 在近点 DOG 型， DOG 支架型和

停止器型原点回归时原点回归完

成信号 (M2410+20n) ON。 

• 不连续启动原点回归。 

利用 JOG操作或定位操作等在近

点DOG信号ON之前返回，执

行原点回归. 

• 设定的 JOG 速度为 "0"。 

不启动定

位控制。 

116            
• 设定的 JOG 速度超出 JOG速度

限制值. 

用 JOG 速

度限制值

控制。 

• 设定正确的速度 (在设定范围

内)。 

 ( ): 



 1.4 (100  199) ( )
控制方式 

错误

代码 

定
位

 

定
长
进
给

 

速
度

 

速
度

/位
置

切
换

 

速
度
切
换

 

等
速
度

 

JO
G

 

手
动
脉
冲
发
生

器
 

原
点
回
归

 

位
置
跟
踪
控
制

 

O
S

C
 

错误原因 错误处理 改正措施 

117            

• 在 JOG 操作同时启动时设定正转

和反转。 

只有相应

轴设定为

正向启

动。 

• 设定正确的数据. 

• 速度切换点超出终点地址。 • 在终点地址前设定速度切换点. 
118            

• 反向定位地址未设定。 
不启动。 

• 设定正向地址. 

120            

• ZCT 未设定 

零点通过信号 (M2406+20n) 在近

点 DOG 型，计数型和限位开关

混合型原点回归再移动时或在数

据设定型原点回归中启动 OFF。 

原点回归 

未正确完

成。 

• 零点通过后执行原点回归。  

140            
• 在参考轴指定直线插补中参考轴

的移动量设定为 "0" 。  

• 不要设定移动量为“0”的轴作为

参考轴。 

141            
• 位置跟踪控制的位置指令软元件

设定为奇数编号。 

• 设定位置跟踪控制的位置指令软

元件为偶数编号。 

142            

•对系统设定中未设定外部输入信

号的轴的执行利用外部输入信号

的定位控制。 

• 在系统设定中设定外部输入信

号。 

151            

• 在虚模式中启动不能启动的轴 。

(发生实模式到虚模式的切换错

误，不能启动。) 

152            

• 在虚模式时，在由于所有轴伺服

OFF(M2042 OFF)减速期间启

动。  

153            
• 在虚模式时，在由于输出模块发

生伺服错误的减速期间启动。 

不启动。 • 在实模式中更正错误原因后在虚

模式中再次启动。 

 



(3)  (200  299)

1.5

 1.5  (200  299) 

控制方式 

错误

代码 

定
位

 

定
长
进
给

 

速
度

 

速
度

/位
置
切
换

 

速
度
切
换

 

等
速
度

 

JO
G

 

手
动
脉
冲
发
生
器

 

原
点
回
归

 

位
置
跟
踪
控
制

 

O
S

C
 

错误原因 错误处理 改正措施 

200            
• PLC 就绪标志 (M2000) 在伺服程

序控制期间 OFF。 

• 在所有轴停止后PLC 就绪标志 

(M2000) ON 。 

201            

• 原点回归期间 PLC 就绪标志 

(M2000) OFF。 

• PLC 就绪标志 (M2000) ON 或停

止指令 (M3200+20n)或快速停止

指令 (M3201+20n) OFF后再次

执行原点回归。 

202            
• 原点回归期间停止指令

(M3200+20n)ON。 

减速停止 

203            
• 原点回归期间快速停止指令

(M3201+20n)ON。. 
快速停止 

 利用 JOG 操作或定位操作

等在近点 DOG 信号 ON 之

前返回，并再次执行原点回

归 。 

 

• 所有轴停止后 使 PLC 就绪标志 

(M2000) 从 OFF变为 ON。 

204            

• 使PLC 就绪标志 (M2000) OFF

的减速期间 PLC 就绪标志 

(M2000)再次从 OFF到 ON。 无操作 

 

减速期间 PLC 就绪标志 

(M2000) 从 OFF到 ON 不要

处理。 

 

 

  

  



 1.5  (200  299) ( )
控制方式 

错误

代码 

定
位

 

定
长
进
给

 

速
度

 

速
度

/位
置

切
换

 

速
度
切
换

 

等
速

度
 

JO
G

 

手
动

脉
冲

发
生

器
 

原
点
回
归

 

位
置

跟
踪

控
制

 

O
S

C
 

错误原因 错误处理 改正措施 

• 近点 DOG 型中，利用 JOG 操

作或定位操作等使在近点 DOG

信号 ON 之前返回，并再次执行

原点回归 。 

•计数型中，利用 JOG 操作或定

位操作等使在近点 DOG 信号

ON 之前返回，并再次执行原点

回归 。 

 

206            

• 利用原点回归期间外部设备的测

试模式执行所有轴快速停止 

([Back Space] 键输入) 。 

快速停止 

 

在计数式中近点 DOG 信号

为 ON 时再次执行原点回

归。 

 

207            

• 定位控制期间进给当前值超出行

程限制范围。在圆弧/螺旋插补时

只有超过行程限制范围的轴被存

储。 

在直线插补时所有插补轴被存

储。 

208            

• 圆弧/螺旋插补控制中或手动脉冲

发生器同时运行中其他轴的进给

当前值超过行程限制值。(用于其

他轴错误检测)。 

• 改正行程限制范围或移动量设定

使定位控制在行程限制范围内。 

209            

• 在速度/位置切换控制期间速度/位

置切换 (CHANGE) 信号输入时或

计数式原点回归中，由于近点

DOG 信号输入时设定的移动量小

于减速距离，出现超驰。 

减速停止 

• 设定不出现超驰的速度。 

• 设定不出现超驰移动量。 

 

  



 1.5  (200  299) ( )
控制方式 

错误

代码 

定
位

 

定
长
进
给

 

速
度

 

速
度

/位
置
切
换

 

速
度
切
换

 

等
速
度

 

JO
G

 

手
动
脉
冲
发
生
器

 

原
点
回
归

 

位
置
跟
踪
控
制

 

O
S

C
 

错误原因 错误处理 改正措施 

210            

•  速度/位置切换控制期间在速度/

位置切换 (CHANGE) 信号输入

时，设定移动量超过行程限制范

围。 

• 改正行程限制范围或设定移动量

使定位控制在行程限制范围内。  

211            

•  定位控制期间， 在检测到最终定

位地址时，输出速度的减速距离

不满足，出现超驰。 

减速停止 

• 设定速度设定使超驰不发生。 

• 设定移动量使超驰不发生。 

214            

• 相应轴的启动期间手动脉冲发生

器使能，执行手动脉冲发生器操

作。 

直到轴 停

止手动脉冲

发生器输入

被忽视。 

• 相应轴停止后执行手动脉冲发生

器操作。 

• 速度切换点地址超过终点地址。  

• 速度切换控制期间设定反向定位

地址。 

• 在前面的速度切换点地址和终点

地址之间设定速度切换点。 
215            

• 再次执行相同的伺服程序。 

快速停止 

• 改正 运动 SFC 程序。 

• 当位置跟踪控制期间控制单位为

“degree”时，指令地址超出 0 

到 35999999的范围。 

• 当控制单位是“degree”，设定

指令地址在 0 到 35999999范围

内。 220            

• 用于位置跟踪控制的指令地址超

出行程限制范围。 

减速停止 

(M2001+n 

OFF) • 设定地址在行程限制范围内。 

225            
• 等速度控制期间经过点的速度超

出速度限制值。 

用速度限制

值控制。 

• 设定速度指令值在 1到速度限制

值范围内。 

230            

• 在等速度控制中执行跳跃时，下

一个插补指令是绝对圆弧插补或

绝对螺旋插补。 

立即停止 

• 跳跃点之后执行绝对直线插补。 

 



(4) /  (300 399)

1.6

 1.6 /  (300 399)

控制方式 

错误

代码 

定
位

 

定
长

进
给

 

速
度

 

速
度

/位
置
切
换

 

速
度

切
换

 

等
速

度
 

JO
G

 

手
动

脉
冲

发
生

器
 

原
点

回
归

 

位
置

跟
踪

控
制

 

O
S

C
 

错误原因 错误处理 改正措施 

• 在相应轴的定位控制期间当前值

被改变。 

• 未启动轴的当前值被改变。 
300            

• 伺服 OFF 轴当前值被改变。 

当前值未改

变。 

• 利用以下软元件作为互锁使相应

轴的当前值不改变。 

(1) 相应轴的启动接受标志 

(M2001 to M2032) OFF 。 

(2) 伺服就绪信号 (M2415+20n) 

ON。 

301            • 原点回归中的轴速度被改变。 • 在原点回归期间不要改变速度。 

302            • 圆弧插补中的轴速度被改变。 • 在圆弧插补期间不要改变速度。 

303            
• 定位自动减速启动后的速度被改

变 。 

• 定位控制自动减速启动后不要改

变速度。 

304            

• 在减速期间通过置 JOG 启动指令

信号 (M3202+20n, M3203+20n)

为 OFF改变速度。 

速度未改

变。 
• 在减速期间不要通过置 JOG 启

动指令信号 (M3202+20n, 

M3203+20n)为 OFF改变速度。 

           
• 设定速度改变后的速度超出 0 到

速度限制值的范围。 

• 设定改变后的速度在 0 到速度限

制值的范围内。 
305 

           
• 设定速度改变后的速度绝对值超

出 0 到速度限制值的范围。 

用速度限制

值控制。 • 设定改变后的速度绝对值在 0 到

速度限制值范围内。 

 



 1.6 /  (300 ~ 399) 

控制方式 

错误

代码 

定
位

 

定
长

进
给

 

速
度

 

速
度

/ 位
置
切
换

 

速
度

切
换

 

等
速

度
 

JO
G

 

手
动
脉
冲
发
生
器

 

原
点
回
归

 

位
置
跟
踪
控
制

 

O
S

C
 

错误原因 错误处理 改正措施 

309            

• 对角度轴的当前值改变指令超出

0 到 35999999 ( 10-5[degrees]) 

范围。 

当前值未改

变。 

• 设定当前值在 0 到 35999999  

( 10-5[degree])范围内。 

• 在高速震荡期间改变速度。 

310            • 在高速震荡期间请求速度改变到

“0”。 

速度值未改

变。 

• 在高速震荡期间不要改变速度。 

311            

• 在转矩限制值改变请求(CHGT)

时，设定的值超出 1 到 500[%] 

的范围。 

• 设定改变请求在 1 到 500[%]范

围内。 

312            
• 进行未启动轴的转矩限制值改变

请求(CHGT)。 

转矩限制值

未改变。 
• 请求启动轴的改变。 

 
(5)  (900  999)

 1.7  (900  999) 

控制方式 

错误

代码 

定
位

 

定
长
进
给

 

速
度

 

速
度

/位
置
切
换

 

速
度
切
换

 

等
速
度

 

JO
G

 

手
动
脉
冲
发
生
器

 

原
点
回
归

 

位
置
跟
踪
控
制

 

O
S

C
 

错误原因 错误处理 改正措施 

900            

• 伺服放大器电源开启时，“系统

设定”中设定的电机类型与在实

际安装的电机类型不同 。(当只

使用 MR-J2S- B/MR-J2- B时

检查) 

• 改正系统设定中的电机 类型设

定。 

901            

•伺服放大器电源开启时，电源

OFF中的电机移动量超出系统设

定中的 “电源 OFF期间允许移

动量”。 

可以进行以

后的操作。 
• 检查位置。 

• 检查编码器电池。 

 



 1.3 

  SFC 

 1000  1999

(1)  (1000  1099)

1.8

 1.8   (1000 1099) 
控制方式 

错误

代码 

定
位

 

定
长

进
给

 

速
度

 

速
度

/ 位
置
切

换
 

速
度

切
换

 

等
速

度
 

JO
G

 

手
动

脉
冲

发
生

器
 

原
点
回
归

 

位
置

跟
踪

控
制

 

O
S

C
 

错误原因 错误处理 改正措施 

1000            
• 相应轴的外部 STOP 信号为

ON。 

• 置 STOP 信号为 OFF。 

1001            

• 外部信号 FLS (上限 LS) 在正向

(地址递增方向)启动时 OFF。 

• 通过 JOG等操作反向移动到外

部限制范围内。 

1002            

• 外部信号 RLS (下限 LS) 在反向

(地址递减方向)启动时 OFF。 

• 通过 JOG等操作正向移动并在

外部限制范围内设定。 

1003            

• 外部 DOG(近点 DOG) 信号在近

点 DOG 型原点回归启动时为

ON。  

• 在近点 DOG型原点回归时，通

过 JOG 等操作在近点 DOG信号

ON 前返回，之后执行原点回

归。  

1004            

• 所应用的轴不处于伺服就绪状态。 

(M2415+20n: OFF). 

(1) 伺服放大器的电源 OFF。 

(2) ON伺服放大器之后初始处理

期间。 

(3) 伺服放大器未安装。 

(4) 发生伺服错误。 

(5) 电缆不良。 

(6) 伺服 OFF 指令(M3215+20n) 

为ON。 

• 等待直到伺服处于就绪状态

(M2415+20n: ON)。 

1005            

• 相应轴的伺服错误检测信号

(M2408+20n)已经为 ON。 

不启动定

位控制。 

• 清除伺服侧错误，通过伺服错误

复位指令(M3208+20n) 将伺服错

误检测信号 (M2408+20n)复位，

然后启动。 

 



(2)  (1100  1199)

1.9

 1.9  (1100  1199) 

控制模式 

错误

代码 

定
位

 

定
长
进
给

 

速
度

 

速
度

/ 位
置
切
换

 

速
度
切
换

 

等
速
度

 

JO
G

 

手
动
脉
冲
发
生
器

 

原
点
回
归

 

位
置
跟
踪
控
制

 

O
S

C
 

错误原因 错误处理 改正措施 

1101            
• 正向(地址增加方向)控制中，外部

信号 FLS (上限 LS) 置 OFF。 

• 通过 JOG 等操作反向移动并在

外部限制范围内设定。 

1102            
• 反向(地址减少方向)控制中，外部

信号 RLS (下限 LS) 置 OFF。 

• 通过 JOG 等操作正向移动并在

外部限制范围内设定。 

1103            

• 近点 DOG 型原点回归期间外部

STOP 信号(停止信号)为 ON。 

通过参数块

的“STOP

输入时的停

止处理” 

减速停止。 

• 在近点 DOG 型原点回归时，通

过 JOG 等操作在近点 DOG 信

号 ON 前返回，之后执行原点回

归。 

1104            
• 定位控制期间伺服错误检测信号

为 ON。 

不减速立即

停止。 

• 消除伺服错误后启动。 

1105            

• 伺服放大器的电源在定位控制期

间 OFF。(检测到伺服未安装状

态，电缆故障等。) 

•原点回归完成时，在原点回归时

的原点到位 范围内未停止，原点

回归未正常完成。 

置伺服就绪 

(M2415+20

n) 为

OFF。 

• ON 伺服放大器的电源。 

• 检查与伺服放大器的连接电缆。 

• 进行增益调整。 

 



(3)  (1200 1299)

1.10

 1.10  (1200 1299) 

控制方式 

错误

代码 

定
位

 

定
长

进
给

 

速
度

 

速
度

/ 位
置

切
换

 

速
度

切
换

 

等
速

度
 

JO
G

 

手
动

脉
冲

发
生

器
 

原
点
回
归

 

位
置

跟
踪

控
制

 

O
S

C
 

错误原因 错误处理 改正措施 

1201            

• 伺服放大器电源开启时，控制器

中的备份数据出现校验和错误。 

• 原点回归未执行。 

• CPU 模块电池错误。 

• 原点回归启动但不能正常完成 。 

原点回归 

请求 ON 

• 检查电池并执行原点回归。 

1202            

• 开启伺服放大器电源时，伺服放

大器和编码器之间发生通讯错

误。  

原点回归 

请求 ON， 

设定伺服错

误 

[2016] 。 

• 检查电机和编码器电缆，再执行 

原点回归。 

1203            

• 在运行期间编码器当前值的改变

量如下: "编码器当前值的改变量

/3.5[ms] >电机 180°" 

开启伺服放大器电源后执行连续

检查(无论伺服处于 ON 或 OFF

状态)。 

1204            

• 运行期间: “编码器当前值 [PLS] 

≠反馈当前值 [PLS] (编码器有效

位数)”。 

开启伺服放大器电源后执行连续

检查(无论伺服处于 ON 或 OFF

状态)。 

原点回归 

请求 ON 
(注-1)

 

• 检查电机和编码器电缆。 

 ( -1): SW6RN-SV13Q /SV22Q (Ver.00N )



(4)  (1300 1399)

1.11

 1.11  (1300  1399)

控制方式 

错误

代码 

定
位

 

定
长
进
给

 

速
度

 

速
度

/位
置

切
换

 

速
度
切
换

 

等
速
度

 

JO
G

 

手
动
脉
冲
发
生
器

 

原
点
回
归

 

位
置
跟
踪
控
制

 

O
S

C
 

错误原因 错误处理 改正措施 

1310            
• 与多 CPU 系统的初始通讯没有正

常完成。 

• 运动 CPU 故障。 

不启动。 

• 更换运动 CPU。 

 



 1.4 

(1)  (2000 ~ 2799)
 [2000]  [2799]

 (M2408+20n) O N

O N (M3208+20n) 

(  [2100]  [2499] O N )

( -1):  (  [2030])  1  2 (  [2050], [2051]),

OFF

( -2):  [2030], [2050]  [2051] OFF

(2)  (2300 2799)
 [2300]  [2799]

(M2408+20n) O N  

O N (M3208+20n) 

(  [2100]  [2499] O N )

1.12

注意 
 如果控制器，伺服放大器或矢量变频器发生自诊断错误，确认本手册中的检查内容，使其恢复正

常。 
 

 



 1.12  (2000 2799) 

错误原因 错误 

代码 名称 说明 
错误检查时间 错误处理 改正措施 

• 电源电压在 160VAC 以下。 (400VAC 

系列伺服放大器在 320VAC以下。) 

• 用电压表测量输入电压(R, S, 

T) 。 

• 出现 15[ms] 以上的瞬时停电。 • 用示波器监视来检查是否出现瞬

时电源中断。 
2010 电压不足 

• 由于电源容量不足，在启动时电源电压

下降。 

一直 

• 更改电源容量。 

2012 内存错误 1 

• 伺服放大器 SRAM 故障。 

• 伺服放大器 EPROM 校验和错误。 

• 伺服放大器电源ON

时。 

• PLC就绪标志 

(M2000) 从 OFF 到

ON时。 

•伺服错误复位时。 

• 多 CPU 系统的电源

ON时。 

2013 时钟错误 • 伺服放大器时钟异常。 

• 更换伺服放大器。 

2014 看门狗 
• 伺服放大器硬件故障。 

• 多CPU 系统硬件故障。 

一直 • 更换伺服放大器。 

• 更换多 CPU 系统。 

2015 内存错误 2 • 伺服放大器 EEPROM 故障。 • 更换伺服放大器。 

2016 编码器错误 1 

• 与编码器通讯故障。 • 检查编码器电缆接头是否脱落。 

• 更换伺服电机. 

• 更换编码器电缆。 

• 检查编码器电缆类型(2-线/4-线

型) 与伺服参数是否匹配。 

2017 基板错误 • 伺服放大器基板中的元件故障。 

2019 内存错误 3 
• 伺服放大器的内存的校验和不符合。  

• 伺服放大器电源ON

时。 

• PLC就绪标志 

(M2000) 从 OFF 到

ON。 

• 伺服错误复位时。 

• 多CPU系统的电源

ON时。 

立即停止 

• 更换伺服放大器。 

 



 1.12  (2000  2799) ( )
错误原因 错误 

代码 名称 描述 
错误检查 错误处理 改正措施 

2020 编码器错误 2 

• 编码器通讯故障。 • 检查编码器电缆接头是否 OFF。 

• 更换伺服电机. 

• 更换编码器电缆。 

2021 

转换器 RD OFF 

(仅 400VAC 系

列伺服) 

• 当转换器的就绪信号 (RD) OFF时伺

服 ON 信号(SON) ON。  

1. 总线电压低 

2.转换器出现报警 

• 消除转换器报警的原因。 

• 消除报警。 

2021 
(注-1)

 
轴设定错误 

• 安装在伺服放大器同一基板单元上的伺

服放大器轴号重叠。 

• 正确设定使轴号不重叠 。 

• 伺服放大器接口单元 (MR-J2M-P8B)连

接故障。 

• 正确连接伺服放大器的接口单元 

(MR-J2M-P8B) 到伺服放大器的

基板单元(MR-J2M-BU )。  

• 伺服放大器接口单元(MR-J2M-P8B)故

障。 

• 更换伺服放大器的接口单元(MR-

J2M-P8B)  。 

2022 
(注-1)

 
基板总线错误 1 

• 伺服放大器基板单元(MR-J2M-BU ) 

故障。 

• 更换伺服放大器的基板单元 (MR-

J2M-BU )。 

• 伺服放大器连接故障。 • 正确连接伺服放大器到伺服放大

器的基板单元(MR-J2M-BU )。  

• 伺服放大器故障。 • 更换伺服放大器。 2023 
(注-1)

 
基板总线错误 2 

• 伺服放大器基板单元(MR-J2M-BU ) 

故障。 

• 更换伺服放大器的基板单元 (MR-

J2M-BU )。 

2024 输出接地故障 

• 伺服放大器输出的 U, V, 或 W 接地。  • 检查伺服电机是否短路。 

• 更正伺服放大器的 U, V, W 接

线。 

• 更换伺服电机. 

• 伺服放大器连接故障。 •正确连接伺服放大器到伺服放大

器的基板单元(MR-J2M-BU )。  

• 伺服放大器基板单元 (MR-J2M-BU ) 

故障。 

• 更换伺服放大器。 
2024 
(注-1)

 

伺服放大器安装

错误 

• 伺服放大器内部件故障。 

运行中的任何时间 立即停止 

• 更换伺服放大器。 

 ( -1): MR-J2M-B



 1.12  (2000 2799) ( )
错误原因 错误 

代码 名称 描述 
错误检查 错误处理 改正措施 

• 绝对位置编码器内的超级电容电压 不

足。 

• 开启电源 2 到 3 分钟给过电容充

电， 使电源 OFF 到 ON，进行原

点回归设定。 

• 电池电压不足。 • 伺服放大器电源 OFF 后，测量电

池电压。  
2025 

电池错误 

(绝对位置消除) 

• 电池电缆或电池故障。 

(消除错误后必须再次执行原点回归.) 

• 开启伺服放大器电

源。 

• PLC就绪标志 

(M2000) 从 OFF 到

ON。 

• 伺服错误复位。 

• ON多 CPU 系统的

电源。 

立即停止 

 

原点回归 

请求 ON 
(注-1)

  
• 更换伺服放大器的电池。 

• 再生用功率晶体管的 ON/OFF 切换频

率太高。 (需要注意因为再生电阻将过

热。) 

•检查伺服电机再生水平[%]，降低

加速和减速的频率或进给速度。 

• 减小负载。 

• 增加伺服电机容量。 

• 伺服参数(系统设定)设定错误. • 检查伺服参数(在系统设定中的再

生电阻和电机类型设定)。 

• 再生电阻接线错误。 • 正确连接再生电阻。 

• 再生电阻不良。 • 更换再生电阻。 

2030 过再生 

• 再生用功率晶体管由于短路而损坏。 • 更换伺服放大器。 

• 电机速度超过额定速度的 115[%]以

上。  

• 检查伺服参数中的电机速度。  

• 检查固定参数中的 1转脉冲数和

1转移动量是否与机械系统相

配。 

• 由于加减速时间常数太小出现超驰 。 • 如果加减速期间出现超驰 ，检查

固定参数中的加减速时间。  

• 由于伺服系统不稳定出现超驰 。 • 调整伺服参数的位置环增益/位置

控制增益 1, 2 或速度环增益/速度

控制增益 1, 2 ，或提高速度积分

补偿。  

2031 过速 

• 编码器故障。 

运行中的任何时间 立即停止 

• 检查编码器电缆是否断线。 

• 更换伺服电机。 

 ( -2): SW6RN-SV13Q /SV22Q  (Ver.00L )



 1.12  (2000  2799)  ( )
错误原因 错误 

代码 名称 描述 
错误检查 错误处理 改正措施 

• 伺服放大器输出的 U, V, W 彼此短

路。 

• 检查伺服放大器输出的 U, V, W

之间是否短路。 

• 伺服放大器输出的 U, V, W 短接到

地。 

• 检查伺服放大器输出的 U, V, W 

是否接地到接地端子。  

• 检查伺服电机输出的 U, V, W 是

否接地到芯线。如果发现接地， 

更换伺服放大器或伺服电机。 

• 伺服放大器输出的 U, V, W 相接线不

正确。 

• 正确接线。 

• 伺服放大器 晶体管损坏。 • 更换伺服放大器。 

• 伺服电机和编码器耦合不良 • 更换伺服电机。 

• 编码器电缆不良 • 更换编码器电缆。 

• 所连接的伺服电机与设定不相配。 • 检查系统设定中连接的电机。 

• 伺服电机振荡。 • 在伺服参数中检查和调整增益设

定值。 

2032 过电流 

• 噪声进入过流检测电路。 • 检查附近是否有继电器或螺线管

动作。 

• 转换器母线电压超过 400[V] 以上。 

(对于 400VAC 系列伺服放大器

800VAC 以上。) 

•加减速频率过高，超出再生能力。 

• 再生电阻连接不正确。  

• 加大固定参数中加减速时间。 

• 检查再生电阻用端子台 C 和 P 之

间的连接。 

• 伺服放大器的再生电阻寿命结束。  • 用万用表测量端子排 C 和 P 之间

的再生电阻，如果异常， 更换伺

服放大器。(在充电灯灭 3 分钟后

测量。) 

• 再生功率晶体管损坏。 • 更换伺服放大器。 

2033 过压 

• 电源电压高。 • 用电压表测量输入电压(R, S, 

T) 。 

2034 通讯错误 

• 从多 CPU系统接收的数据错误。 

运行期间的任何时候 立即停止 

• 检查运动总线电缆的连接。 

• 检查运动总线电缆是否断线。 

• 检查运动总线电缆是否正确夹

紧。 

 



1.12  (2000  2799)  ( )

错误原因 错误 

代码 名称 描述 
错误检查 错误处理 改正措施 

•来自多CPU系统的位置指令变化量过

大， 指令速度太高。 

• 检查指令速度和固定参数中的 1

转脉冲数和 1 转移动量。 

2035 数据错误 

• 来自多CPU系统的指令混入噪声。 • 检查运动总线电缆接头的连接。 

• 检查运动总线电缆是否断线。 

• 检查运动总线电缆是否正确夹

紧。 

• 检查附近是否有继电器或螺线管

动作。 

2036 传输错误 

• 与多CPU 系统通讯故障。 • 检查运动总线电缆接头的连接。 

• 检查运动总线电缆是否断线。 

• 检查运动总线电缆是否正确夹

紧。 

2038 
(注-1)

 

DRU 参数整合

性错误 

• DRU 参数No.2 或 23 设定与伺服放大

器不同。 

• 正确设定 DRU 参数。 

2042 反馈异常 • 编码器信号异常。 • 更换伺服电机。 

2045 散热片过热 

• 伺服放大器中的散热片过热。 

• 伺服放大器错误 (超过额定输出) 

• 过载期间电源重复通/断。 

• 冷却故障。 

• 如果伺服电机的实效转矩太高，

降低负载。 

• 降低加减速的频率。 

• 检查伺服放大器的风扇是否已经

停止。 (MR-H150B 或更高版本) 

• 检查冷却风扇的通路是否有障

碍。 

• 检查内部面板的温度是否太高 (范

围: 0 到 +55[°C])。 

• 检查运行期间电磁制动是否由外

部动作。 

• 更换伺服放大器。 

• 伺服电机过载。 • 如果伺服电机的实效转矩太高，

降低负载。  

• 伺服电机和再生选件过热。 • 检查伺服电机的周围温度 (范围: 

0 to +40[°C]). 
2046 伺服电机过热 

• 编码器内置热保护器故障。 

运行期间的任何时候 立即停止 

• 更换伺服电机。 

 ( -1): MR-J2M-B



 1.12  (2000  2799)  ( )
错误原因 错误 

代码 名称 描述 
错误检查 错误处理 改正措施 

2050 过载 1 

• 大约 200[%] 的过载电流连续流过伺服

放大器或伺服电机。 

• 检查是否有机械冲突。 

• 如果负载惯量很大时，提高加减

速时间常数或降低负载 

• 如果出现振荡，调整伺服参数中

的位置环增益。 

• 检查伺服放大器和伺服电机 U, V, 

W 的连接。 

• 检查编码器电缆是否断线。 

• 更换伺服电机. 

2051 过载 2 

• 在最大转矩(电流限制值 95[%]以上) 附

近时伺服放大器或伺服电机过载。 

• 检查是否有机械冲突。 

• 如果负载惯量很大，提高加减速

的时间常数或减小负载。 

• 如果出现振荡，调整伺服参数中

的位置环增益/位置控制增益 1, 

2，速度环增益/速度控制增益 1, 

2 。 

• 检查伺服放大器和伺服电机 U, V, 

W 的连接。 

• 检查编码器电缆是否断线。 

• 更换伺服电机. 

• 如果伺服放大器总线电压不足(充

电灯已灭)时，更换伺服放大器。 

2052 误差过大 

• 偏差计数器的滞留脉冲超过伺服参数

中设定的误差过大报警水平。 

运行期间的任何时候 立即停止 

• 检查是否有机械冲突。 

• 提高加减速的时间常数。 

• 提高伺服参数中的位置环增益/位

置控制增益 1, 2。 

• 检查编码器电缆是否断线。 

• 更换伺服电机. 

• 如果伺服放大器总线电压已经不

足(充电灯已灭，更换伺服放大

器。 

 



1.12  (2000  2799) ( )
错误原因 错误 

代码 名称 说明 
错误检查 错误处理 改正措施 

• 改变大负载伺服放大器的槽。 

• 减小负载。 

• 改正操作模试。 

• 旁边连接有大负载伺服放大器。  

• 采用输出大的伺服电机 。 

• 反复加减速并执行自动调谐。 • 伺服系统不稳定，产生振荡。 

• 不用自动调谐，并进行手动增益

调整。 

2053 
(注-1)

 
多轴过载 

•从伺服放大器出来的编码器电缆和电源

电缆 (U, V, W) 连接的伺服电机不同。 

• 进行正确连接。 

2054 
(注-1)

 
伺服放大器报警 

• 安装到用于伺服放大器的基板(MR-

J2M-BU )上的伺服放大器的一轴或多

轴发生报警。  

立即停止 

• 消除所有发生报警的伺服放大器

的报警。 

2086 
RS232 通讯异

常 

• 伺服放大器和通讯设备(参数单元或个

人计算机) 之间串行通讯故障。 

• 检查电缆是否断线。 

• 更换通讯设备。 

2102 电池报警 
• 安装在伺服放大器内的电池电压过

低。 

• 更换电池。 

2103 电池断线报警  

• 绝对位置编码器电源电压过低。 • 更换电池。 

• 检查编码器电缆是否断线。 

• 更换伺服电机。 

• 更换伺服放大器。 

2140 过再生报警 

• 过再生错误 [2030] 可能出现 (已经检

测到再生水平为再生电阻最大负载容

量的 85[%])。 

•请参考过再生错误 [2030] 报。 

2141 过载警告 
• 过载错误 [2050]，[2051] 可能发生(检

测到 85[%] 的水平)。 

继续运行 

• 参考过载错误 [2050], [2051]的内

容。 

2143 
绝对位置计数器

警告 

• 绝对位置编码器脉冲故障。 继续运行 

原点回归 

请求 ON 
(注-2)

 

• 采取噪声抑制措施。 

• 更换伺服电机。 

• 采取以上对策后执行原点回归。 

2146 伺服强制停止 
• 伺服放大器处于强制停止状态。(伺服

放大器输入信号 EM1 为 OFF。) 

• 确保安全并释放强制停止。 

2147 紧急停止 
• 紧急停止 (EMG) 信号从多 CPU 系统

输入。 

运行期间的任何时候 

立即停止 
• 确保安全并释放紧急停止。 

 



 1.12  (2000  2799) ( )
错误原因 错误 

代码 名称 说明 
错误检查 错误处理 改正措施 

2149 
主电路 OFF 警

告 

• 接触器 OFF时伺服 ON (SON) 信号

ON。 

• 主电路母线电压在 50[r/min] 以下时降

到 215[V] 以下。 

• 使主电路接触器或电路电源 ON。 

2196 
原点设定错误 

警告 

• 原点回归指令后，滞留脉冲不在到位 

范围内。 

 继续运行 

• 再次执行原点回归。 

 ( -1): MR-J2M-B
( -2): SW6RN-SV13Q /SV22Q  (Ver.00N )



 1.12  (2000 2799) ( )
错误原因 错误 

代码 名称 说明 
错误检查 错误处理 改正措施 

 参数异常 

• 伺服参数值超出设定范围。(忽略不正

确的参数并保持设定前的值。) 
 

  2301 放大器设定  

  2302 再生电阻  

  2303 电机类型  

  2304 电机容量  

  2305 电机转速  

  2306 反馈脉冲数  

  2307 转动方向设定  

  2308 自动调谐设定  

  2309 伺服响应设定  

  2310 正向转矩限制  

  2311 反向转矩限制  

  2312 负载惯量比  

  2313 位置控制增益 1  

  2314 速度控制增益 1  

  2315 位置控制增益 2  

  2316 速度控制增益 2  

2301  2317 速度积分补偿  

到  2318 限波滤波器选择  

2336  2319 前馈增益  

  2320 到位范围  

  2321 电磁制动顺序  

  2322 监视输出模式选择  

  2323 可选功能 1  

  2324 可选功能 2  

  2325 可选功能 3  

  2326 可选功能 4  

  2327 监视输出 1 偏置  

  2328 监视输出 2 偏置  

  2329 预警数据选择  

  2330 零速度  

  2331 误差过大报警水平   

  2332 可选功能 5  

  2333 可选功能 6  

  2334 PI-PID 控制切换位置偏差  

  2335 转矩限制补偿因数   

  2336 
速度微分补偿 (实际速度微分
动补偿) 

 

 

参数错误 

(伺服放大器) 

 

一直 继续运行 • 检查伺服参数的设定范围。 

 



 1.12  (2000  2799) ( )
错误原因 错误 

代码 名称 描述 
错误检查 错误处理 改正措施 

 • 矢量变频器参数值超出设定范围。 

• 伺服 ON期间设定参数。 

•变频器参数 Pr.77 “参数写入禁止选择”参

数禁止中，进行参数的设定。  

(忽略不正确的参数，保持设定前的值。) 
 

  2301 上限设定  

  2302 电子热继电器  

  2303 再生功能选择  

  2304 特殊再生制动使用率  

  2305 适用电机  

  2306 电机容量  

  2307 电机极数  

  2308 在线自动调谐选择  

  2309 转矩限制水平  

  2310 转矩限制水平(再生)  

  2311 转矩限制水平(3 象限)  

  2312 转矩限制水平(4象限)  

2301 

to 

 
2313 简单增益调谐响应性设定 

 

2332  2314 简单增益调谐选择  

  2315 编码器脉冲数  

  2316 编码器旋转方向  

  2317 热继电器保护输入  

  2318 位置环增益  

  2319 位置前馈增益  

  2320 定位完成幅度  

  2321 误差过大错误   

  2322 速度控制 P 增益 1  

  2323 速度控制积分时间 1  

  2324 理想速度控制增益  

  2325 陷波滤波器频率  

  2326 陷波滤波器深度  

 
 

2327 
速度前馈控制/理想适应速度控制选

择  

 

  2328 速度前馈滤波器   

  2329 速度前馈转矩限制  

  2330 负载惯量比  

  2331 速度前馈增益  

2332 DA1 端子功能选择  
 

 

 

参数错误 

(矢量变频器) 

 

  

一直 继续运行 
• 检查矢量变频器参数的设定范

围。 

 



 1.12  (2000 2799) ( )
错误原因 错误 

代码 名称 说明 
错误检查 错误处理 改正措施 

 
 

  2333 速度监视基准  

  2334 电流监视基准  

  2335 DA2 端子功能选择  

2333  2336 过速检测水平  

到   2337 转矩特性选择  

2339 

 

 
2338 额定输出区域转矩特性选择 

 

  2339 转矩监视基准  

 

 

参数错误 

(矢量变频器) 

    

一直 继续运行 
• 检查矢量变频器参数的设定范

围。 

 



1.12  (2000  2799) ( )
错误原因 错误 

代码 名称 说明 
错误检查 错误处理 改正措施 

 • 参数设定错误。 

• 参数数据被损坏。 
 

  2601 放大器设定  

  2602 再生电阻  

  2603 电机类型  

  2604 电机容量  

  2605 电机转速  

  2606 反馈脉冲数  

  2607 转动方向设定  

  2608 自动调谐设定  

  2609 伺服响应设定  

  2610 正向转矩限制  

  2611 反向转矩限制  

  2612 负载惯量比  

  2613 位置控制增益 1  

  2614 速度控制增益 1  

  2615 位置控制增益 2  

  2616 速度控制增益 2  

2601  2617 速度积分补偿  

到  2618 陷波滤波器选择  

2636  2619 前馈增益  

  2620 到位范围  

  2621 电磁制动顺序  

  2622 监视输出模式选择  

  2623 可选功能 1  

  2624 可选功能 2  

  2625 可选功能 3  

  2626 可选功能 4  

  2627 监视输出 1 偏置  

  2628 监视输出 2 偏置  

  2629 预警数据选择  

  2630 零速度  

  2631 误差过大报警水平  

  2632 可选功能 5  

  2633 可选功能 6  

  2634 PI-PID 控制切换位置偏差  

  2635 转矩限制补偿因数   

  2636 
速度微分补偿 (实际速度微分

补偿) 
 

  

• 检查并更正参数设定值后，将多

CPU 系统 CPU 的电源从 OFF置

ON或复位，并将 PLC 就绪标志 

(M2000)从 OFF置 ON。 

2637 

到 

2699 

初始参数错误 

(伺服放大器) 

• 参数数据被损坏。 

• 伺服放大器电源 ON

时 。 

• 置 PLC就绪标志 

(M2000) 从 OFF 到

ON。 

• 复位伺服错误时。 

• 多 CPU 系统的电源

ON时。 

立即停止 

• 联系我们，解释故障症状。 

 



 1.12  (2000  2799) ( )
错误原因 错误 

代码 名称 描述 
错误检查 错误处理 改正措施 

 • 参数设定错误。 

• 参数数据被损坏。 
 

  2601 上限设定  

  2602 电子热继电器  

  2603 再生功能选择  

  2604 特殊再生制动使用率  

  2605 适用电机  

  2606 电机容量  

  2607 电机极数  

  2608 在线自动调谐选择  

  2609 转矩限制水平  

  2610 转矩限制水平 (再生)  

  2611 转矩 限制水平(3 象限)  

  2612 转矩限制水平(4 象限)  

 

 

 
2613 简单增益调谐响应水平设定 

 

2601  2614 简单增益调谐选择  

到  2615 编码器脉冲数   

2639  2616 编码器转动方向  

  2617 热继电器保护输入  

  2618 位置环增益  

  2619 位置前馈增益  

  2620 定位完成幅度  

  2621 误差过大水平   

  2622 速度控制 P 增益 1  

  2623 速度控制积分时间 1  

  2624 理想速度控制增益  

  2625 陷波滤波器频率  

  2626 陷波滤波器深度  

 
 

2627 
速度前馈控制/理想适应速度 控制选

择  

 

  2628 速度前馈滤波器  

  2629 速度前馈转矩限制  

  2630 负载惯量比  

  2631 速度前馈增益  

  2632 DA1 端子功能选择  

  2633 速度监视参考  

  2634 电流监视参考  

  2635 DA2 端子功能选择  

  2636 过速检测水平 l  

  2637 转矩特性选择  

 

 

 
2638 额定输出区域转矩特性选择 

 

  2639 转矩监视基准  

 

初始参数错

误 

(矢量变频器) 

    

•矢量变频器的电

源 ON 时。 

• 多 CPU系统的电

源 ON时。 

停止 

•检查并更正参数设定值后，将多

CPU系统 CPU的电源从 OFF

置 ON或复位，并将 PLC就绪

标志 (M2000)从 OFF置 ON。 

 



 1.12  (2000 2799) ( )
错误 

代码 
错误原因 错误检查 

 • 特别对应矢量变频器的错误代码。 
 

 
 错误 

代码 

代码地

址(注-2) 
说明 

 

  2710 E.0C1 加速期间过流断路  

  2711 E.0C2 等速度期间过流断路  

  2712 E.0C3 减速期间再生过压断路  

  2713 E.0V1 加速期间再生过压断路   

  2714 E.0V2 恒速度期间再生过压断路   

  2715 E.0V3 减速或停止期间再生过电压断路   

  2716 E.THT 变频器过载断路 (电子热继电器)  

  2717 E.THM 电机过载断路 (电子热继电器)  

  2718 E.IPF 瞬时停电保护   

  2719 E.UVT 低电压保护  

  2720 E.BE 制动晶体管异常检测  

 2721 E.GF 输出侧接地电流保护 

 

 

2722 E.OHT 外部热继电器操作 

 

2700  2723 E.OLT 电机过载  

to  2724 E.OPT 选件异常  

2799  2725 E.OP1 选件槽异常(槽 1)  

  2726 E.OP2 选件槽异常(槽2)  

  2727 E.OP3 选件槽异常(槽3)  

  2728 E.PE 参数存储元件异常  

  2729 E.PUE PU拔出  

  2730 E.RET 重试次数过多  

  2731 E.CPU CPU错误  

  2733 E.FIN 散热片过热  

  2734 E.OS 过速  

  2735 E.OSD 速度偏差过大检测  

  2736 E.ECT 电缆断线检测  

  2737 E.OD 位置误差大  

  2738 E.ECA 方向编码器无信号  

  2739 E.MB1 制动顺序错误 1  

  2740 E.MB2 制动顺序错误 2  

  2741 E.MB3 制动顺序错误 3  

  2742 E.MB4 制动顺序错误 4  

  2743 E.MB5 制动顺序错误 5  

  2744 E.MB6 制动顺序错误 6  

  2745 E.MB7 制动顺序错误 7  

  2746 E.P24 24VCD电源输出短路  

 

 

 2747 E.CTE 操作板电源短路   

      

(注-2):根据代码地址，详细内容请参考矢量变频器 FR-V500 

和FR-V5NS 指导手册。 

 



1.12  (2000  2799) ( )
错误 

代码 
说明 注释 

 
 

 
 错误代

码 

省略号 
(注-2) 

说明 
 

  2748 E.LF 输出欠相保护  

2700  2749 E.P12 12VDC电源输出短路  

到  2750 E.EP 编码器误接线检测  

2799  2756 E.1 选件报警(错误 1)  

  2757 E.2 选件报警 (错误 2)  

 

 

 2758 E.3 选件报警 (错误 3)  

  2761 E.6 CPU 错误(错误 6)  

  2762 E.7 CPU 错误(错误 7)  

 

 

     

(注-2):根据省略号，参考矢量变频器 FR-V500 和 FR- 

V5NS 操作手册。 

 



 1.5 

 1.13 

错误代码储存到

D9196 
错误描述 处理方法 

01 

•计算机链接通讯收信包未到达。  

• 收信包到达时序延迟。 

• 检查 PC 电源是否已开启。 

• 检查检查通讯线缆的连接。 

• 检查通讯线缆是否断线。 

• 检查是否 A 0BD-PCF/ A30CD-PCF 

已经正确地安装。 

02 

• 收信包 CRC 代码不正确。 • 检查 PC 附近是否有噪音。 

• 检查通讯线缆的连接。 

• 检查通讯线缆是否断线。 

03 

• 收信包数据 ID 不正确。 • 检查是否 A 0BD-PCF/ A30CD-PCF 

已经正确地安装。 

• 更换 A 0BD-PCF/A30CD-PCF。 

04 

• 收到的帧数不正确。 • 检查 PC 附近是否有噪音。 

• 检查通讯线缆的连接。 

• 检查通讯线缆是否断线。 

05 
• PC 通讯任务不启动。 • 启动 PC 侧通讯任务。 

 



 2 /

 2.1 

CPU SFC 

 C P U ON/OFF

项目 解释 

No. • 表示特殊继电器的软元件 No.。 

名称 • 表示特殊继电器的名称。 

内容 • 表示特殊继电器的内容。 

详情 • 表示特殊继电器内容的详细信息。 

置位主体 

(时间) 

• 表示进行置位的主体和时间。 

  <由谁置位> 

    S : 由系统(运动 CPU) 

    U : 由用户 (运动 SFC 程序或外部设备的测试操作。) 

    S/U : 由系统 (运动 CPU)和用户 

  <时间>     只表示由系统(运动 CPU) 置位。 

    主要过程 :主处理 (CPU 空余时间处理)期间反复置位。 

    初始过程 : 只在初始时(电源 ON，或执行复位) 置位。 

    状态变化 : 只在状态变化时置位。 

    错误 : 错误发生时置位。 

    请求时 : 只在用户提出请求时(特殊继电器等。) 置位。 

    运算周期 : 在每个运动 CPU 的运算周期置位。 

 



 2.1 

编号 名称 内容 详情 
置位方 

(时间) 
参考 

M9000 熔丝断检测 
OFF   : 正常 

ON     : 有模块熔丝断 

•如果有自 CPU控制的 1个输出模块处于熔丝断状态则为

ON，以后即使正常仍然为 ON。 

• 使用交流电源时如果发生 20[ms]以内的瞬时停止时为

ON，电源从 OFF 到 ON复位。 
M9005 AC/DC DOWN 检测 

OFF   : 无 AC/DC DOWN  

 
ON     : 有 AC/DC DOWN  

 
•使用直流电源时如果发生 10[ms]以内的瞬时停止时为

ON，电源从 OFF 到 ON复位。 

M9006 电池电压低 
OFF   : 正常 

ON     : 电池电压低 

• 外部电池电压下降到指定值后变 ON。 电压恢复正常后变

OFF。 

• 与"BAT. LED"同步。 

• 检查外部电池电压，只在系统设定中设定了"使用外部电池

"时检查。 

M9007 电池电压低锁定 
OFF   : 正常 

ON     : 电池电压低 

•外部电池电压下降到指定值后变 ON。以后即使正常仍然为

ON。 

• 与"BAT. LED"同步。 

• 检查外部电池电压，只在系统设定中设定了"使用外部电池

"时检查。 

M9008 自诊断错误 
OFF   : 无错误 

ON     : 错误 

• 自诊断发现错误时变 ON。 

以后即使正常仍然为 ON。 

 

M9010 诊断错误 
OFF   : 无错误 

ON     : 错误 

• 诊断发现错误时变 ON。 

以后即使正常仍然为 ON。 

S(错误发生) 

新 
(注-1)

 

M9025 时钟数据设定请求 
OFF   : 忽略 

ON     : 有设定请求 

• 本寄存器从 OFF 变为 ON 时，储存在 D9025 ～ D9028 时

钟数据被写入时间因子。 
U  

M9026 时钟数据错误 
OFF   : 无错误 

ON     : 错误 
• 时钟数据(D9025 ～ D9028) 错误时变 ON。 S(请求)  

M9028 时钟数据读出请求 
OFF   : 忽略 

ON     : 有读出请求 

• 本寄存器从 OFF 变为 ON 时，以 BCD码形式从

D9025 ～ D9028读出时钟数据。 
U  

M9036 一直为 ON 
ON
OFF  

• 与 RUN/STOP开关没有关系，一直为 ON。  

M9037 一直为 OFF 
ON
OFF  

• 与 RUN/STOP开关没有关系，一直为 OFF。 

S(主周期) 

 

M9060 错误复位 OFF  ON : 清除错误 • 清除错误。 U 
新 

(注-1)

M9073 PCPU WDT 错误标志 
ON     : 不正常 

OFF   : 正常 

•运动 CPU自诊断功能检测到"看门狗时间错误" 时变 ON。 

检测到错误时启动中的轴不减速立即停止。 

• 错误原因储存到"运动 CPU WDT 错误原因 (D9184)"。 

S(错误发生)  

M9074 PCPU 就绪标志 
ON     : PCPU 就绪 

OFF   : PCPU 未就绪 

• 当 PLC 就绪标志 (M2000)从 OFF 变为 ON时，检查固定

参数，伺服参数和限位开关输出数据等。没有错误时该标

志为 ON。  

• 当 PLC 就绪标志 (M2000)变为 OFF 时变为 ON。  

S(请求)  

M9075 测试模式 ON标志 
ON     : 测试模式有效 

OFF   : 测试模式无效 

• 该标志表示从外部设备建立的测试模式是否有效。 

• 如果测试模式未建立， "测试模式请求错误标志 (M9078)" 

变为 ON。  

S(请求)  

M9076 紧急停止输入标志 
ON     : 紧急停止 OFF 

OFF   : 紧急停止 ON 
• 该标志表示紧急停止输入的 ON/OFF。 S(运算周期)  

 ( -1): Q



 2.1  ( )

No. 名称 内容 详情 
置位方 

(时间) 
参考 

M9077 
手动脉冲发生器轴设定错

误标志 

ON     : 至少 D714 ～ D719 

中的一个设定不正

常。 

OFF   : D714 ～ D719 设定 

都正常。 

• 该标志表示手动脉冲发生器轴设定寄存器的设定(D714 ～ 

D719)是否正常。 

• 该继电器为 ON时， 错误内容被储存在手动脉冲发生器轴设

定错误寄存器 (D9185 ～ D9187)。  

S(错误发生) 

M9078 测试模式请求错误标志 
ON     : 不正常 

OFF   : 正常 

• 测试模式未建立时变 ON 。  

• 错误内容被储存在测试模式请求错误寄存器 (D9182 ～ 

D9183)。  

S(错误发生) 

M9079 伺服程序设定错误标志 
ON     : 不正常 

OFF   : 正常 

• 该标志表示运动 SFC 程序指定的伺服程序(K)的定位数据是

否正常，如果异常变为 ON。 

• 伺服程序错误内容被储存在 D9189和 D9190。  

S(错误发生) 

 

M9104 伺服参数读出请求标志 
OFF ～ ON : 伺服 

参数读出 

•从 OFF变为 ON时，D9104中设定的伺服参数读出请求 轴的

伺服参数，由伺服放大器反映在运动 CPU。  
U 

M9105 伺服参数读出中标志 

ON     : 伺服参数    

读出中 

OFF   : 不在伺服参数读出

中 

• 伺服参数从伺服放大器读出到运动 CPU期间变 ON，读出完

成后变 OFF。 
S(读出中) 

M9216 
CPU No.1 MULTR 完成

标志 

OFF ～ ON : 

CPU No.1 读出完毕 
• 用 MULTR命令从 CPU No.1正常读出数据时变为 ON。 

M9217 
CPU No.2 MULTR 完成

标志 

OFF ～ ON : 

CPU No.2 读出完毕 
• 用 MULTR命令从 CPU No.2正常读出数据时变为 ON。 

M9218 
CPU No.3 MULTR 完成

标志 

OFF ～ ON : 

CPU No.3 读出完毕 
• 用 MULTR命令从 CPU No.3正常读出数据时变为 ON。  

M9219 
CPU No.4 MULTR 完成

标志 

OFF ～ ON : 

CPU No.4 读出完毕 
• 用 MULTR命令从 CPU No.4正常读出数据时变为 ON。  

S(读出完毕) 

M9240 CPU No.1重置标志 
OFF   : CPU No.1重置解除 

ON     : CPU No.1 重置中 

• CPU No.1重置解除时变 OFF。 

• CPU No.1重置中变 ON。 (也包括 CPU从基板拆下。) 

• 其他 CPU也在重置中。 

M9241 CPU No.2重置标志 
OFF   : CPU No.2重置解除 

ON     : CPU No.2 重置中 

• CPU No.2重置解除时变 OFF。 

• CPU No.2重置中变 ON。 (也包括 CPU从基板拆下。) 

• 其他 CPU发生错误"多 CPU DOWN" (错误代码 : 7000)。  

M9242 CPU No.3重置标志 
OFF   : CPU No.3重置解除 

ON     : CPU No.3 重置中 

• CPU No.3重置解除时变 OFF。 

• CPU No.3重置中变 ON。 (也包括 CPU从基板拆下。) 

• 其他 CPU发生错误"多 CPU DOWN" (错误代码 : 7000)。 

M9243 CPU No.4重置标志 
OFF   : CPU No.4重置解除 

ON     : CPU No.4 重置中 

• CPU No.4重置解除时变 OFF。 

• CPU No.4重置中变 ON。 (也包括 CPU从基板拆下。) 

• 其他 CPU发生错误"多 CPU DOWN" (错误代码 : 7000)。 

S(状态变化) 

新 
(注-1)

 

 ( -1) : Q 

( -2) : CPU No.1



 2.1  ( )

No. 名称 内容 详情 
置位方 

(时间) 
参考 

M9244 CPU No.1 错误标志 

OFF   : CPU No.1 正常 

ON     : ON CPU No.1 停止

错误 

• CPU No.1正常时变 OFF。 (包括继续运行错误。)  

• CPU No.1在停止错误中为 ON。 (注-2) 

M9245 CPU No.2 错误标志 

OFF   : CPU No.2 正常 

ON     : ON CPU No.2 停止

错误 

• CPU No.2正常时变 OFF。 (包括继续运行错误。)  

• CPU No.2在停止错误中为 ON。 (注-2) 

M9246 CPU No.3 错误标志 

OFF   : CPU No.3 正常 

ON     : ON CPU No.3 停止

错误 

• CPU No.3正常时变 OFF。 (包括继续运行错误。)  

• CPU No.3在停止错误中为 ON。 (注-2) 

M9247 CPU No.4 错误标志 

OFF   : CPU No.4 正常 

ON     : ON CPU No.4 停止

错误 

• CPU No.4正常时变 OFF。 (包括继续运行错误。)  

• CPU No.4在停止错误中为 ON。 (注-2) 

S(状态变化) 新 
(注-1)

 

 ( -1) : Q 

( -2) : CPU No.1



 2.2 

CPU SFC

C P U ON/OFF

BIN

项目 解释 

No. • 表示特殊继电器的软元件 No.。 

名称 • 表示特殊继电器的名称。 

内容 • 表示特殊继电器的内容。 

详情 • 表示特殊继电器内容的详细信息。 

置位主体 

(时间) 

• 表示进行置位的主体和时间。 

  <由谁置位> 

    S : 由系统(运动 CPU) 

    U : 由用户 (运动 SFC 程序或外部设备的测试操作。) 

    S/U : 由系统 (运动 CPU)和用户 

  <时间>        只表示由系统(运动 CPU) 置位。 

    主要过程 : 主处理 (CPU 空余时间处理)期间反复置位。 

    初始过程 : 只在初始时(电源 ON，或执行复位) 置位。 

    状态变化 : 只在状态变化时置位。 

    错误 : 错误发生时置位。 

    请求时 : 只在用户提出请求时(特殊继电器等。) 置位。 

    运算周期 : 在每个运动 CPU 的运算周期置位。 

 



 2.2 

No. 名称 内容 详情 
置位方 

(时间) 
参考 

D9000 熔丝断No. 熔丝断模块No. • 当检测到熔丝断时， 最低的 I/O 模块 No. 被储存到D9000。 

D9005 
AC/DC DOWN 计

数器No. 

AC/DC DOWN次

数 

• CPU 在动作中输入电压每变为额定的 85[%](AC 电源/65[%] DC 电源)以下

时加 1，并被作为 BIN 代码储存。 

D9008 诊断错误 诊断错误编号 

• 诊断时发生的错误代码作为BIN代码存储。 

• 错误代码详情参考"Q173CPU(N)/Q172CPU(N) 运动控制(SV13/SV22) 编程

手册 (运动SFC) "18.4 多 CPU 错误代码" "。 

 

D9010 

• D9008的数据被更新的年(公历，后两位)和月被存储为两位BCD代码。 

Year(0 to 99) Month(1 to 12)
B15 B7 B0B8to to Example : October 1995

                  H9510
  

D9011 

• D9008的数据被更新的天和小时被存储为两位BCD代码。 

Day(1 to 31) Hour(0 to 23)
B15 B7 B0B8to to Example : 25st, 10 a.m

                 H2510
  

D9012 

诊断错误 

发生时间 

诊断错误 

发生时间 

• D9008的数据被更新的分和秒被存储为两位BCD代码。 

Minute(0 to 59) Second(0 to 59)

B15 B7 B0B8to to Example : 35 min., 48 sec.
                 H3548

  

D9013 错误信息区分 错误信息区分代码 

• 错误信息储存到 (D9014)。 

• 以下代码被储存。 

0 : 无 

1 : 模块No./CPU No./基板 No. 

2 : 参数 No. 

D9014 错误信息  错误信息  

• 诊断错误 (D9008) 对应的错误信息被储存。 

  T有以下 2种类型信息。    

   1) 模块No./CPU No./ 基板No. 
 •多 CPU 系统情况下，根据发生的错误存储模块No.或CPU No.。 

(参考被存储的各个错误代码。) 

CPU No.1 : 1， CPU No.2 : 2， CPU No.3 : 3， CPU No.4 : 4 

   2) 参数 No. 

S(错误发生) 

新 
(注)

 

• CPU的动作状态被储存到D9015，如下所示。  
B15 B12B11 B8 B7 B4 B3 B0

1)2)   
1) 动作状态 CPU 0 : RUN 

2 : STOP 

2) 停止原因  

注 : 最优先 

0 : RUN/STOP开关 

4 : 错误 

 

D9015 CPU动作状态  CPU动作状态  

 

 

D9017 扫描时间 
扫描时间 

(1ms 单位) 

• 主周期以 1ms单位被储存。 

• 设定范围 (0 ～ 65535[ms]) 

D9019 最大扫描时间 
最大扫描时间(1ms 

单位) 

•主周期的最大值以 1ms单位被储存。 

• 设定范围 (0 ～ 65535[ms]) 

S(主周期) 

新 
(注)

 

D9025 时钟数据 
时钟数据 

(年， 月) 

• 以BCD码形式储存年 (2 低位)和月。  
B15 B12to B11 B8to B7 B4to B3 B0to

Year Month

Example : July 1993
                 H9307

 

S/U(请求)  

 ( ) : Q



 2.2  ( )

No. 名称 内容 详情 
置位方 

(时间) 
参考 

D9026 时钟数据 
时钟数据 

(日，时) 

• 以 BCD 码形式储存日和时。  
B15 B12to B11 B8to B7 B4to B3 B0to

Day Hour

Example : 31st, 10 a.m.
                 H3110

 

D9027 时钟数据 
时钟数据 

(分，秒) 

• 以 BCD 码形式储存分和秒。 
 

Example : 35 min., 48 sec.
                 H3548

B15 B12to B11 B8to B7 B4to B3 B0to

Minute Second  

D9028 时钟数据 
时钟数据 

(星期几) 

• 以 BCD 码形式储存星期几。 
 

B15 B12to B11 B8to B7 B4to B3 B0to

"0" must be set here.

Day of week

0

1

2

3

4

5

6

Sunday

Monday

Tuesday

Wendsday

Thursday

Friday

Saturday

Example : 
         Friday
         H0005

 
 

S/U(请求)  

D9060 错误复位 
解除错误的错误 

No. 
• 储存解除错误的错误 No.。 U 

D9061 多 CPU No. 多 CPU No. • 储存自 CPU 的 CPU No.。 S(初始处理) 

D9104 
伺服参数  

读出请求 轴 No. 

伺服参数  

读出轴 No. 

•设定轴读出伺服参数的伺服放大器的轴 No.。 

Q173CPU(N) : 1 ～ 32 (轴 1 ～ 32) 

Q172CPU(N) : 1 ～ 8 (轴 1 ～ 8) 
U 

新 
(注)

 

D9182 

D9183 

测试模式请求错

误 

测试模式请求错误

错误发时的启动中

的轴的信息  

• 各轴停止中 : 0/Operating : 1，信息被作为位数据存储。 

D9182 : b0 ～ b15 (轴 1 ～ 轴 16) 

D9183 : b0 ～ b15 (轴 17 ～ 轴 32) 

D9184 
运动 CPU  

WDT 错误原因 

WDT 错误发生时

的异常内容 

以下错误代码被储存到 D9184。 

                1 : S/W 错误 1 

                2 : 运算周期超过  

                3 : Q 总线 WDT 错误 

                4 : WDT 错误 

              30 :信息处理器 H/W 异常 

 201 ～ 215 : Q 总线 H/W 异常 

 250 ～ 253 : 伺服放大器接口 H/W 异常 

             300 : S/W 异常 3 

             301 : 8 点以上的 CPSTART 命令 15 以上同时启动。 

             302 : ROM 运行期间， 系统 设定数据， 写入 FLASH ROM 的程序和

参数异常。 

D9185 

D9186 

D9187 

手动脉冲发生器 

轴设定错误 

手动脉冲发生器 轴 

设定错误信息 

• 当手动脉冲发生器 轴 设定错误标志 (M9077)变 ON 时手动脉冲发生器轴设定

错误内容被存储。 

(正常 : 0/设定错误 : 1) 

   D9185 : 手动脉冲发生器轴设定错误被储存到 b0 ～ b2 (P1 ～ P3)。 

平滑倍率设定被储存到 b3 ～ b5 (P1 ～ P3)。 

   D9186 : 1 脉冲输入倍率设定错误被储存到 b0 ～ b15 (轴 1 ～ 轴 16)。 

   D9187 : 1 脉冲输入倍率设定错误被储存到 b0 ～ b15 (轴 17 ～ 轴 32)。 

S(错误发生)  

 ( ) : Q

“0”



 2.2  ( )

No. 名称 内容 详情 
置位方 

(时间) 
参考 

D9188 运动运算周期 运动运算周期 •运动运算周期以 [µs]为单位储存。 S(运算周期) 新 
(注)

 

D9189 错误程序 No. 
伺服程序错误程序 

No.  
伺服程序设定错误标志 (M9079) 变 ON时， 储存错误的伺服程序 No.。 

D9190 错误项目信息 伺服程序错误代码 
伺服程序设定错误标志 (M9079) 变 ON时，错误项目对应的错误代码被储

存。 

S(错误发生) 

D9191 

D9192 

伺服放大器安装

信息 
伺服放大器安装信息 

• 伺服放大器安装状态(安装 : 1/未安装 : 0)在初始处理中被检查，作为位数据

存储。 

D9191 : b0 ～ b15 (轴 1 ～ 轴 16) 

D9192 : b0 ～ b15 (轴 17 ～ 轴 32) 

• 在电源开启后从未安装到安装的轴变为安装状态。 (但是，从安装到未安装

的轴仍为安装状态。) 

S(初始处理) 

D9193 

D9194 

D9195 

真实/虚拟模式 

切换错误 

真实/虚拟模式 

切换错误代码 

• 从真实切换到虚拟模式或从虚拟切换到真实模式时，发生模式不能切换错

误或虚拟模式中虚拟模式不能维持错误发生时，错误信息被储存。 

D9196 
计算机链接通讯 

错误代码 

计算机链接通讯错误

代码 

• 以下错误代码被储存。 

00 : 无错误 

01 : 收信时间错误 

02 : CRC 错误 

03 : 通讯响应代码 错误 

04 : 接收帧错误 

05 : 通讯任务启动错误 

(正常通讯被重启时各错误代码被重置为 "00" 。) 

S(错误发生) 

 

D9197 
运动CPU 设定运

算周期 
运算周期的设定 •设定运算周期以 [µs]为单位储存。 S(初始处理) 

• CPU 开关状态按以下格式储存。 
B15 B12B11 B8 B7 B4 B3 B0

1)2)No used.3)   
 1) CPU 开关状态 0 : RUN 

1 : S～P 

2 : L.CLR 

 2) 内存卡开关 一直为OFF 
 

 3) Dip开关 B8 ～ B12对应系统设定开关 1的

SW1～ SW5。 

  0 : OFF/1 : ON 
B13 ～B15未使用。 

 

D9200 开关状态 CPU开关状态 

 

S(主周期) 

•CPU的 LED处于以下何种状态的信息被储存到下列位模式中。 

• 0 为OFF， 1 为ON，2为闪烁 
B15 B12 B11 B8 B7 B4 B3 B0

1)2)4) 3)5)6)8) 7)  
1) : RUN 5) : BOOT 

2) : ERROR 6) : 未用 

3) : M.RUN 7) : 未用 
  

4) : BAT.ALARM 8) :MODE 

 

D9201 LED状态 CPU-LED状态 

 MODE的位模式 

  0 : 灯灭       1 : 绿色 

  2 : 橙色 

S(状态变化) 

新 
(注)

 

 ( ) : Q
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 3.1  M

M

•  ………M2400+20n ( )

•  ……………M2401+20n ( )

[ ]

(1) 1 M BCD PY000  PY00F 

 

#0D150=BCD(D100)
DOUT YO，D150

QY40

System configuration Motion SFC program

Q61P

PY000
    to
PY00F

Q172
LX

Q172
CPU
(N)

M2401

 

Positioning start complete flag for axis 1 ON ?

#0=BCD(D13)
DOUT PY0, #0

 END

Reading M-code

[G10]

[F10]

Q02H
CPU

Read M-code for axis 1, and store to #0 after
BCD conversion.
Output the data of "#0" to "PY000 to PY00F". 

  

 

 SFC

M

1 O N

1 M BCD 0

0 PY000 PY00F



 3.2 

:

•  ……….  (M2407+20n)

•   … … … … … … … … .  (M2408+20n)

要点  

(1) 在 M2407+20n/M2408+20n 从 OFF 变为 ON 和存储错误代码时，出现下述延迟。  

(a) 如果 PLC 程序扫描时间为 80[ms] 以下，将出现最大为 80[ms]的延迟。 

(b) 如果 PLC 程序扫描时间为 80[ms] 以上，将出现最大为一个扫描周期的延迟。 

M2407+20n/M2408+20n 变为 ON 之后，在错误代码存储到各存储区域中后读

取错误代码。 

 



[ ]

(1) 1 BCD  PY000  PY00F (

) PY010  PY01F ( )  PY020  PY02F ( ) 

 

QY40

Motion SFC program

Q61P Q02H
CPU

Q172
LX

Q172
CPU
(N)

M2407

 

PY000
    to
PY00F

D6!=K0

D7!=K0

#0=BCD(D6)
DOUT PY0, #0

#0=BCD(D7)
DOUT PY10, #0

 END

M2408*(D8!=0)

 

#0=BCD(D8)
DOUT PY20, #0

 END

#0=K0 Store to "#0". #0=K0

QY40

PY010
    to
PY01F

QY40

PY020
    to
PY02F

System configuration

Reading error code

Reading error code (minor erroe/major error) Reading error code (servo error)

Reading error code

[F10]

[G10]

[G20]

[F20]

[G30]

[F30]

[F10]

[G10]

[F20]

Error detection signal
ON for axis 1.

Minor error check
for axis 1.

Output to PY000 after
converting the minor
error code of D6 into 
BCD code. 

Major error check for 
axis 1.

Output to PY010 after
converting the major
error of D7 into BCD
code. 

Store to "#0".

Error detection signal ON
for axis 1 and the servo
error check for axis 1.

Output to PY020 after
converting the servo
error code for axis 1 into
BCD code. 

 
 

 

 SFC

( / )

0 0

1
O N

1

D6
BCD

PY000

1

D7
BCD

PY010

( / )

0 0

1 O N

1

1

BCD PY020
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 M (  No.)

(1)

 项目 软元件字数  软元件设定范围  参考 

地址 (移动量) 2      

指令速度 2      

延迟时间 1  软元件 范围   

M代码 1  D 800 ～ 8191   

转矩限制值 1  W 0000 ～ 1FFF   

通
用

 

参数块 No. 1  # 0000 ～ 7999   

辅助点 2      

半径 2      圆
弧

 

中心点 2      

控制单位 1      

速度限制值 2      

加速时间 1      

减速时间 1      

快速停止减速时间 1      

转矩限制值 1      

停止输入时减速处理 
1 

     

圆弧插补误差允许范围 2      

参
数
块

 

S 曲线比率 1      

程序 No. 1     同时启动 

FIN 加减速时间 1     

重复条件 

(次数) 
1 

    

 

  重复条件 

(ON/OFF) 

 

软元件 范围 

 

省略指令  X 0000 ～ 1FFF  

 

取消指令  Y 0000 ～ 1FFF   

  M/L 0 ～ 8191   

  特殊 M 9000 ～ 9255   

  B 0000 ～ 1FFF   

  F 0 ～ 2047   

其
他

 

 

位 

     

 ( ) : 

要点  

2 字设定项目请指定偶数编号的软元件。 

另外，这些软元件用运动 SFC 程序设定数据时，必须作为 32 位 整型使用 (例 : 

#0L， D0L)。 

 



(2)
CPU 

启动方法 设定方法 注 

由伺服程序启动 

设定间接指定软元件的设定数据。 

 
启动伺服程序。 

在启动轴的"定位启动完成信号" 变 ON

之前不要改变间接设定软元件。 

CPSTART 命令中循环(FOR - NEXT)当

中点的数据间接指定 

设定初始指令数据到间接指定软元件。 

 
通过伺服程序启动 (或使取消指令软元

件 ON)。 

 
读出启动轴的"恒速度控制的数据设定

点"的值，更新运动 CPU写入的数据。 

详情参考定位信号数据寄存器"监视数据

区域" 。 

 



 5 CPU

CPU

(1)   [ms] ( )

 Q173CPU(N) Q172CPU(N) 

设定轴数 (SV22) 1 ~ 4 5 ~ 12 13 ~ 24 25 ~ 32 1 ~ 4 5 ~ 8 

设定轴数 (SV13) 1 ~ 8 9 ~ 16 17 ~ 32  1 ~ 8  

运算周期 [ms] 0.88 1.77 3.55 7.11 0.88 1.77 

 
(2) CPU  [ms]

 Q173CPU(N) Q172CPU(N) 

运算周期 0.88[ms] 1.77[ms] 3.55[ms] 7.11[ms] 0.88[ms] 1.77[ms] 

采用 "WAIT ON/OFF +  运

动控制步" 时。 
1.1 ~ 1.6 2.5 ~ 3.2 4.3 ~ 6 8.1 ~ 11.1 1.1 ~ 1.6 2.5 ~ 3.2 伺服程序启动处理

时间(注-1) 
只采用运动控制步时。 1.8 ~ 2.3 3 ~ 3.9 4.8 ~ 6.6 9.4 ~ 11.5 1.8 ~ 2.3 3 ~ 3.9 

速度改变响应 1.2 ~ 2 2.8 ~ 3.6 4.5 ~ 5.9 8.5 ~ 11 1.2 ~ 2 2.8 ~ 3.6 

转矩限制值改变响应 0.8 以下 1.7 以下 3.5以下 3.5 以下 0.8 以下 1.7 以下 

同时启动处理时间 (注-2) 1.7 ~ 2.5 3.5 ~ 4.2 5 ~ 6.5 8.6 ~ 12 1.7 ~ 2.5 3.5 ~ 4.2 

从 PLC 就绪标志 (M2000) ON 到 PCPU 就绪

标志(M9074) ON 为止 
39 ~ 433 

 ( -1):
( -2):
( -3):

FEED  ( )

MR-H BN  0.88[ms]  MR-H BN 0.88[ms] 
1.77[ms]



(3)  ( )

软元件 No. 信号名称 刷新周期 写入周期 信号类别 参考 
(注-1)

 

M2320 熔丝断检测标志 M9000 

M2321 AC / DC DOWN检测标志 M9005 

M2322 电池电压低标志 M9006 

M2323 电池电压低锁定标志 M9007 

M2324 自诊断错误标志 M9008 

M2325 诊断错误标志 

发生错误 

M9010 

M2326 一直为 ON M9036 

M2327 一直为 OFF 
主周期 

M9037 

M2328 时钟数据错误标志 M9026 

M2329 PCPU WDT 错误标志 
发生错误 

M9073 

M2330 PCPU 就绪标志 M9074 

M2331 测试模式 ON标志 
请求时 

M9075 

M2332 紧急停止输入标志 运算周期 M9076 

M2333 手动脉冲发生器轴设定错误标志 M9077 

M2334 测试模式请求错误标志 M9078 

M2335 伺服程序设定错误标志 

发生错误 

M9079 

M2336 CPU No.1重置标志 M9240 

M2337 CPU No.2重置标志 M9241 

M2338 CPU No.3重置标志 M9242 

M2339 CPU No.4重置标志 M9243 

M2340 CPU No.1 错误标志 M9244 

M2341 CPU No.2 错误标志 M9245 

M2342 CPU No.3 错误标志 M9246 

M2343 CPU No.4 错误标志 

状态变化时 

M9247 

M2344 伺服参数读出中标志 请求时 M9105 

M2345 CPU No.1 MULTR 完成标志 M9216 

M2346 CPU No.2 MULTR 完成标志 M9217 

M2347 CPU No.3 MULTR 完成标志 M9218 

M2348 CPU No.4 MULTR 完成标志 

命令完成时 

 状态信号 

M9219 

M2349  

～ 不能使用 

M2399  

    

 ( -1) :



(4)
轴号 软元件号 信号名称 

1 M2400 ~ M2419            

2 M2420 ~ M2439   

3 M2440 ~ M2459  
 信号名称 刷新周期 存取周期 信号指示 

 

4 M2460 ~ M2479  0 定位启动完成  

5 M2480 ~ M2499  1 定位完成  

6 M2500 ~ M2519  2 到位  

7 M2520 ~ M2539  3 指令到位  

8 M2540 ~ M2559  4 速度控制中  

9 M2560 ~ M2579  5 速度/位置切换锁定  

10 M2580 ~ M2599  6 通过零点 

运算周期 

 

11 M2600 ~ M2619  7 错误检测 立即  

12 M2620 ~ M2639  8 伺服错误检测 运算周期  

13 M2640 ~ M2659  9 原点回归请求 主周期  

14 M2660 ~ M2679 10 原点回归完成 运算周期 

15 M2680 ~ M2699 
 

11 FLS 
 

16 M2700 ~ M2719  12 RLS  

17 M2720 ~ M2739  13 STOP  

18 M2740 ~ M2759  14 

外部信号 

DOG/CHANGE 

主周期 

 

19 M2760 ~ M2779  15 伺服就绪  

20 M2780 ~ M2799  16 转矩限制中 
运算周期 

 状态信号 

 

21 M2800 ~ M2819 17 不可使用 — — — 

22 M2820 ~ M2839 

23 M2840 ~ M2859 

24 M2860 ~ M2879 

 
18 

虚模式不能继续运行警告

(SV22) 
(注-1)

 
虚模式移行时 

 

25 M2880 ~ M2899 19 M代码输出中信号 运算周期 

 状态信号 

26 M2900 ~ M2919 

27 M2920 ~ M2939 

 
 

 

28 M2940 ~ M2959  

29 M2960 ~ M2979    
 

30 M2980 ~ M2999        

31 M3000 ~ M3019        

32 M3020 ~ M3039        

 ( -1): SV13/SV22 
( -2): Q172CPU(N) 1~ 8
( -3): 9 Q172CPU(N)



(5) ( )

软元件号 信号名称 刷新周期 存取周期 信号指示 
注释 

(注-1), (注-2) 

M3072 PLC 就绪标志 主周期 M2000 

M3073 速度切换点指定标志 启动时 M2040 

M3074 所有轴伺服 ON 指令 运算周期 M2042 

M3075 实/虚模式切换请求 虚模式移行时 M2043 

M3076 JOG 操作同时启动指令 M2048 

M3077 手动脉冲发生器 1 使能标志 M2051 

M3078 手动脉冲发生器 2 使能标志 M2052 

M3079 手动脉冲发生器 3 使能标志 M2053 

M3080 运动 SFC 错误履历清除请求标志 
(注-3)

 

 

主周期 

指令信号 

M2035 

M3081 

到 

M3135 

不可使用     

 ( -1):

( -2):
( -3):

OFF O N O N O N OFF OFF
ON/OFF

 SW6RN-SV13Q /SV22Q  (Ver.00N )
M3080 OFF OFF

(6) ( )

软元件号 信号名称 刷新周期 存取周期 信号指示 
注释 

(注-1), (注-2) 

M3136 时钟数据设定请求 M9025 

M3137 时钟数据读取请求 M9028 

M3138 错误复位 M9060 

M3139 伺服参数读取请求标志 

 主周期 指令信号 

M9104 

M3140 

到 

M3199 

不可使用     

 ( -1):

( -2):

O F F O N O N O N O F F O F F
ON/OFF



(7)
轴号 软元件号 信号名称 

1 M3200 ~ M3219        

2 M3220 ~ M3239   

3 M3240 ~ M3259  
 信号名称 刷新周期 存取周期 信号指示 

 

4 M3260 ~ M3279  0 停止指令  

5 M3280 ~ M3299  1 快速停止指令 
运算周期 

 

6 M3300 ~ M3319  2 正转 JOG 启动指令  

7 M3320 ~ M3339  3 反转 JOG 启动指令  

8 M3340 ~ M3359  4 完成信号 OFF 指令 

主周期 

 

9 M3360 ~ M3379 

10 M3380 ~ M3399 
 5 速度/位置切换使能 

 

运算周期 

指令信号 

 

11 M3400 ~ M3419  6 不可使用     

12 M3420 ~ M3439  7 错误复位指令  

13 M3440 ~ M3459  8 伺服错误复位指令 
主周期 

 

14 M3460 ~ M3479  9 启动时外部停止输入无效 

 

启动时 

指令信号 

 

15 M3480 ~ M3499  10  

16 M3500 ~ M3519  11 
不可使用     

17 M3520 ~ M3539 

18 M3540 ~ M3559 
 12 进给当前值更新请求指令 启动时  

19 M3560 ~ M3579 

20 M3580 ~ M3599 
 13 

地址离合器基准设定指令 (仅适用于

SV22) 
(注-1)

 
 

21 M3600 ~ M3619 

22 M3620 ~ M3639 
 14 

凸轮基准位置设定指令(仅适用于

SV22) 
(注-1)

  

虚模式移行时 

 

23 M3640 ~ M3659  15 伺服 OFF 指令 

 

运算周期 

指令信号 

 

24 M3660 ~ M3679  16  

25 M3680 ~ M3699  17  

26 M3700 ~ M3719  18 

不可使用    
 

27 M3720 ~ M3739 

28 M3740 ~ M3759 
 19 FIN 信号  运算周期 指令信号  

29 M3760 ~ M3779        

30 M3780 ~ M3799        

31 M3800 ~ M3819        

32 M3820 ~ M3839        

 ( -1): SV13/SV22 
( -2): Q172CPU(N) 1~ 8
( -3): 9 Q172CPU(N)



(8)

轴 

号 
软元件号 信号名称 

1 D0 ~ D19             

2 D20 ~ D39   

3 D40 ~ D59  
 信号名称 刷新周期 存取周期 单位 信号指示 

 

4 D60 ~ D79  0  

5 D80 ~ D99  1 
进给当前值 

 

6 D100 ~ D119  2  

7 D120 ~ D139  3 
实际当前值 

指令单位 

 

8 D140 ~ D159  4  

9 D160 ~ D179  5 
偏差计数器值 

运算周期 

PLS 
 

10 D180 ~ D199  6 轻微错误代码  

11 D200 ~ D219  7 严重错误代码 
立即 

 

12 D220 ~ D239  8 伺服错误代码 主周期 
 

 

13 D240 ~ D259 

14 D260 ~ D279 
 9 原点回归后再移动量 PLS  

15 D280 ~ D299  10  

16 D300 ~ D319  11 

近点 DOG ON后的移动

量 

运算周期 

指令单位 
 

17 D320 ~ D339  12 执行程序号 启动时  

18 D340 ~ D359  13 M代码  
 

19 D360 ~ D379  14 转矩限制值 
运算周期 

%  

20 D380 ~ D399 

21 D400 ~ D419 
 15 

等速度控制用数据设定

指针 
启动时/启动期间 

 

 

监视软元

件 

 

22 D420 ~ D439  16  

23 D440 ~ D459  17 
移动量改变寄存器  运算周期 

指令软元

件  

24 D460 ~ D479  18  

25 D480 ~ D499  19 

停止输入时的实际当前

值 
运算周期  

指令单位 
监视软元

件  

26 D500 ~ D519       

27 D520 ~ D539       

28 D540 ~ D559       

29 D560 ~ D579       

30 D580 ~ D599       

31 D600 ~ D619       

32 D620 ~ D639       

 ( -1): Q172CPU(N) 1~ 8
( -2): 9 Q172CPU(N)



(9)

轴 

号 
软元件号 信号名称 

1 D640, D641             

2 D642, D643   

3 D644, D645  
 信号名称 刷新周期 存取周期 单位 信号指示 

 

4 D646, D647  0  

5 D648, D649  1 
JOG速度设定  启动时 指令单位 

指令软元

件  

6 D650, D651         

7 D652, D653         

8 D654, D655         

9 D656, D657         

10 D658, D659         

11 D660, D661         

12 D662, D663         

13 D664, D665         

14 D666, D667         

15 D668, D669         

16 D670, D671         

17 D672, D673         

18 D674, D675         

19 D676, D677         

20 D678, D679         

21 D680, D681         

22 D682, D683         

23 D684, D685         

24 D686, D687         

25 D688, D689         

26 D690, D691         

27 D692, D693         

28 D694, D695         

29 D696, D697         

30 D698, D699         

31 D700, D701         

32 D702, D703         

 ( -1): Q172CPU(N) 1~ 8
( -2): 9 Q172CPU(N)



(10)   
 软元件 

No. 
信号名称 刷新周期 写入周期 信号类别 

参考 

(注-4)  

软元件 

No. 
信号名称 刷新周期 写入周期 信号类别 

参考 

(注-4) 

 

 M2000 PLC 就绪标志  主周期 
指令信号 

(注-4) 
M3072 

 

M2053 手动脉冲发生器 3使能标志  主周期 
指令信号 

(注-4) 
M3079 

M2001 轴 1  

M2002 轴 2  
M2054 运算周期超出标志 运算周期  状态信号  

M2003 轴 3  M2055 

M2004 轴 4  M2056 

M2005 轴 5  M2057 

M2006 轴 6  M2058 

M2007 轴 7  M2059 

M2008 轴 8  M2060 

不能使用 

(6 点) 
    

M2009 轴 9  M2061 轴 1 

M2010 轴 10  M2062 轴 2 

M2011 轴 11  M2063 轴 3 

M2012 轴 12  M2064 轴 4 

M2013 轴 13  M2065 轴 5 

M2014 轴 14  M2066 轴 6 

M2015 轴 15  M2067 轴 7 

M2016 轴 16  M2068 轴 8 

M2017 轴 17  M2069 轴 9 

M2018 轴 18  M2070 轴 10 

M2019 轴 19  M2071 轴 11 

M2020 轴 20  M2072 轴 12 

M2021 轴 21  M2073 轴 13 

M2022 轴 22  M2074 轴 14 

M2023 轴 23  M2075 轴 15 

M2024 轴 24  M2076 轴 16 

M2025 轴 25  M2077 轴 17 

M2026 轴 26  M2078 轴 18 

M2027 轴 27  M2079 轴 19 

M2028 轴 28  M2080 轴 20 

M2029 轴 29  M2081 轴 21 

M2030 轴 30  M2082 轴 22 

M2031 轴 31  M2083 轴 23 

M2032 轴 32 

启动接受标志 运算周期  

状态信号 

(注-1)， 

(注-2) 

 

 M2084 轴 24 

M2033 不能使用      M2085 轴 25 

 M2086 轴 26 
M2034 电脑链接通讯错误标志 运算周期  状态信号  

 M2087 轴 27 

 M2088 轴 28 
M2035 

运动 SFC 错误履历清除请求

标志
(注-5) 

 主周期 指令信号 M3080 
 M2089 轴 29 

M2036  M2090 轴 30 

M2037  M2091 轴 31 

M2038 

不能使用 

(3 点) 
    

 M2092 轴 32 

速度改变中标志 运算周期  

状态信号 

(注-1)， 

(注-2) 

 

 M2093 
M2039 运动SFC 错误检测标志 立即 状态信号  

 M2094 

 M2095 

 M2096 M2040 速度切换点指定的标志 

 

启动时 
指令信号 

(注-4) 
M3073 

 M2097 

 M2098 
M2041 系统设定错误标志 运算周期  状态信号  

 M2099 

M2042 全轴伺服ON 指令 运算周期 M3074  M2100 

不能使用 

(8 点) 
    

 M2101 轴 1 
M2043 

实/虚模式切换请求  

(仅限虚模式) 

 
虚拟模式转移 

指令信号 

(注-4) M3075 
 M2102 轴 2 

 M2103 轴 3 
M2044 

实/虚模式切换状态  

(仅限虚模式)  M2104 轴 4 

 M2105 轴 5 

 M2106 轴 6 M2045 
实/虚模式切换错误检测  

(仅限虚模式) 
 M2107 轴 7 

M2046 同步偏差警告(仅限虚模式) 

虚拟模式转移 

 M2108 轴 8 

 M2109 轴 9 
M2047 运动槽异常检测标志 运算周期 

 状态信号  

 M2110 轴 10 

 M2111 轴 11 

 M2112 轴 12 

同步编码器当前值变

更中标志 

(注-3) 

(12 轴) 

运算周期  

状态信号 

(注-1)， 

(注-2) 

 

M2048 JOG 运行同时启动指令  主周期 
指令信号 

(注-4) 
M3076 

 M2113 

M2049 全轴伺服ON 接受标志  M2114 

M2050 启动缓冲器满 
运算周期  状态信号  

 M2115 

 M2116 
M2051 手动脉冲发生器 1使能标志 M3077 

 M2117 

 M2118 

不能使用 

(6点) 
    

M2052 手动脉冲发生器 2使能标志 

 主周期 
指令信号 

(注-4) 
M3078 

        



 ( )
 软元件 

No. 
信号名称 刷新周期 写入周期 信号类别 

参考 

(注-4)  

软元件 

No. 
信号名称 刷新周期 写入周期 信号类别 

参考 

(注-4) 

M2119  M2180 主轴侧 

M2120  

M2121  
M2181 

输出轴 

11 辅助输入侧 

M2122  M2182 主轴侧 

M2123  

M2124  
M2183 

输出轴 

12 辅助输入侧 

M2125  M2184 主轴侧 

M2126  

M2127 

不能使用 

(9 点) 
    

 
M2185 

输出轴 

13 辅助输入侧 

M2128 轴 1  M2186 主轴侧 

M2129 轴 2  

M2130 轴 3  
M2187 

输出轴 

14 辅助输入侧 

M2131 轴 4  M2188 主轴侧 

M2132 轴 5  

M2133 轴 6  
M2189 

输出轴 

15 辅助输入侧 

M2134 轴 7  M2190 主轴侧 

M2135 轴 8  

M2136 轴 9  
M2191 

输出轴 

16 辅助输入侧 

M2137 轴 10  M2192 主轴侧 

M2138 轴 11  

M2139 轴 12  
M2193 

输出轴 

17 辅助输入侧 

M2140 轴 13  M2194 主轴侧 

M2141 轴 14  

M2142 轴 15  
M2195 

输出轴 

18 辅助输入侧 

M2143 轴 16  M2196 主轴侧 

M2144 轴 17  

M2145 轴 18  
M2197 

输出轴 

19 辅助输入侧 

M2146 轴 19  M2198 主轴侧 

M2147 轴 20  

M2148 轴 21  
M2199 

输出轴 

20 辅助输入侧 

M2149 轴 22  M2200 主轴侧 

M2150 轴 23  

M2151 轴 24  
M2201 

输出轴 

21 辅助输入侧 

M2152 轴 25  M2202 主轴侧 

M2153 轴 26  

M2154 轴 27  
M2203 

输出轴 

22 辅助输入侧 

M2155 轴 28  M2204 主轴侧 

M2156 轴 29  

M2157 轴 30  
M2205 

输出轴 

23 辅助输入侧 

M2158 轴 31  M2206 主轴侧 

M2159 轴 32 

自动减速标志 

 

M2160 主轴侧  
M2207 

输出轴 

24 辅助输入侧 

 M2208 主轴侧 
M2161 

输出轴 

1 辅助输入侧 
 

M2162 主轴侧  
M2209 

输出轴 

25 辅助输入侧 

 M2210 主轴侧 
M2163 

输出轴 

2 辅助输入侧 
 

M2164 主轴侧  
M2211 

输出轴 

26 辅助输入侧 

 M2212 主轴侧 
M2165 

输出轴 

3 辅助输入侧 
 

M2166 主轴侧  
M2213 

输出轴 

27 辅助输入侧 

 M2214 主轴侧 
M2167 

输出轴 

4 辅助输入侧 
 

M2168 主轴侧  
M2215 

输出轴 

28 辅助输入侧 

 M2216 主轴侧 
M2169 

输出轴 

5 辅助输入侧 
 

M2170 主轴侧  
M2217 

输出轴 

29 辅助输入侧 

 M2218 主轴侧 
M2171 

输出轴 

6 辅助输入侧 
 

M2172 主轴侧  
M2219 

输出轴 

30 辅助输入侧 

 M2220 主轴侧 
M2173 

输出轴 

7 辅助输入侧 
 

M2174 主轴侧  
M2221 

输出轴 

31 辅助输入侧 

 M2222 主轴侧 
M2175 

输出轴 

8 辅助输入侧 
 

M2176 主轴侧  
M2223 

输出轴 

32 辅助输入侧 

离
合
器

 状
态

 (注
-3

)  

运算周期  

状态信号 

(注-1)， 

(注-2) 

 

 M2224 
M2177 

输出轴 

9 辅助输入侧 
 M2225 

M2178 主轴侧  M2226 

 M2227 
M2179 

输出轴 

10 辅助输入侧 

离
合
器

 状
态

 (注
-3

)  

运算周期  

状态信号 

(注-1)， 

(注-2) 

 

 M2228 

不能使用 

(5 点) 
    



 ( )
 软元件 

No. 
信号名称 刷新周期 写入周期 信号类别 

参考 

(注-4)  

软元件 

No. 
信号名称 刷新周期 写入周期 信号类别 

参考 

(注-4) 

M2229  M2275 

M2230  M2276 

M2231  M2277 

M2232  M2278 

M2233  M2279 

M2234  M2280 

M2235  M2281 

M2236  M2282 

M2237  M2283 

M2238  M2284 

M2239 

不能使用 

(11 点) 
    

 M2285 

M2240 轴 1  M2286 

M2241 轴 2  M2287 

M2242 轴 3  M2288 

M2243 轴 4  M2289 

M2244 轴 5  M2290 

M2245 轴 6  M2291 

M2246 轴 7  M2292 

M2247 轴 8  M2293 

M2248 轴 9  M2294 

M2249 轴 10  M2295 

M2250 轴 11  M2296 

M2251 轴 12  M2297 

M2252 轴 13  M2298 

M2253 轴 14  M2299 

M2254 轴 15  M2300 

M2255 轴 16  M2301 

M2256 轴 17  M2302 

M2257 轴 18  M2303 

M2258 轴 19  M2304 

M2259 轴 20  M2305 

M2260 轴 21  M2306 

M2261 轴 22  M2307 

M2262 轴 23  M2308 

M2263 轴 24  M2309 

M2264 轴 25  M2310 

M2265 轴 26  M2311 

M2266 轴 27  M2312 

M2267 轴 28  M2313 

M2268 轴 29  M2314 

M2269 轴 30  M2315 

M2270 轴 31  M2316 

M2271 轴 32 

速度变更"0" 接受中

标志 
运算周期  

状态信号 

(注-1)， 

(注-2) 

 

 M2317 

M2272  M2318 

M2273  M2319 

不能使用 

(45 点) 
    

M2274 

不能使用 

(3 点) 
    

  

 ( -1):

( -2):

( -3):

( -4):

( -5):

 No.1  8 Q172CPU(N)

9  Q172CPU(N)

SV22

SW6RN-SV22Q  (Ver.00N )

M3080 OFF OFF



(11)
 软元件 

No. 
信号名称 刷新周期 写入周期 信号类别 

 

软元件 

No. 
信号名称 刷新周期 写入周期 信号类别 

D704 PLC就绪标志请求  

 
D705 

速度切换时点指定标志请

求  

D753 

手动脉冲发生器 2 平滑倍率 

设定寄存器 

 
D706 全轴伺服ON指令请求 

 

 

D754 
手动脉冲发生器 3 

平滑倍率设定寄存器 

手动脉冲发生器

使能标志 

  

 D707 
实/虚模式切换请求 (注-1) 

(SV22 
 

D755 
手动脉冲发生器 1  

使能标志请求 

 
D756 

手动脉冲发生器 2  

使能标志请求 D708 
JOG运行同时启动指令请

求 

 主周期 
指令 

软元件 

D709 不能使用    

D757 
手动脉冲发生器 3  

使能标志请求 

 

主周期 

指令 软元件 

D710 D758 不能使用    

D711 

 

D712 
D759 PCPU 就绪标志 状态 主周期  监视软元件 

D713 

JOG运行同时启动轴设定

寄存器 
启动时 

 
D760 

D714  D761 

D715 

手动脉冲发生器 轴 1 No. 

设定寄存器  D762 

D716  D763 

D717 

手动脉冲发生器 轴 2 No. 

设定寄存器  D764 

D718  D765 

D719 

手动脉冲发生器 轴 3 No. 

设定寄存器  D766 

D720 轴 1 D767 

D721 轴 2 D768 

D722 轴 3 D769 

D723 轴 4 D770 

D724 轴 5 D771 

D725 轴 6 D772 

D726 轴 7 

 

D773 

D727 轴 8  D774 

D728 轴 9  D775 

D729 轴 10  D776 

D730 轴 11  D777 

D731 轴 12  D778 

D732 轴 13  D779 

D733 轴 14  D780 

D734 轴 15  D781 

D735 轴 16  D782 

D736 轴 17  D783 

D737 轴 18  D784 

D738 轴 19  D785 

D739 轴 20  D786 

D740 轴 21  D787 

D741 轴 22  D788 

D742 轴 23  D789 

D743 轴 24  D790 

D744 轴 25  D791 

不能使用 

(32 点)    

D745 轴 26  D792 

D746 轴 27  D793 

D747 轴 28  D794 

D748 轴 29  D795 

D749 轴 30  D796 

D750 轴 31  D797 

D751 轴 32 

手动脉冲发生器  

1脉冲输入倍率 

设定寄存器 

(注-2)， 

(注-3) 

 D798 

D752 手动脉冲发生器 1 平滑倍

 

手动脉冲发

生器使能标

志 

 

指令软元

件 

 D799 

伺服放大器类型 
电源ON

时 
 监视软元件 

( -1) :
( -2) :
( -3) :

SV22 
 No.1  8 Q172CPU(N)

9  Q172CPU(N)



(12)  (#)

轴号 软元件号 信号名称 

1 #8064 ~ #8067    

2 #8068 ~ #8071   

3 #8072 ~ #8075  
 信号名称

(注-1)
 信号描述 刷新周期 信号指示 

 

4 #8076 ~ #8079 

5 #8080 ~ #8083 

6 #8084 ~ #8087 

7 #8088 ~ #8091 

 +0 伺服放大器类型 

1: MR-H-BN         5: MR-J2-M 

2: MR-J-B            6: MR-J2-03B5 

3: MR-J2-B        65: FR-V500 

4: MR-J2S-B 

当伺服放大器电源ON时  

8 #8092 ~ #8095  +1 电机电流 -5000 ~ 5000 ( 0.1[%] )  

9 #8096 ~ #8099  +2  

10 #8100 ~ #8103  +3 
电机转速 -50000 ~ 50000 ( 0.1[r/min] ) 

3.55[ms] 

监视软元件 

 

11 #8104 ~ #8107  (注-1): 表示各轴伺服监视软元件号的最小值加 "+0, +1 ···" 的值。  

12 #8108 ~ #8111   

13 #8112 ~ #8115   

14 #8116 ~ #8119   

15 #8120 ~ #8123   

16 #8124 ~ #8127   

17 #8128 ~ #8131   

18 #8132 ~ #8135   

19 #8136 ~ #8139   

20 #8140 ~ #8143   

21 #8144 ~ #8147   

22 #8148 ~ #8151   

23 #8152 ~ #8155   

24 #8156 ~ #8159   

25 #8160 ~ #8163   

26 #8164 ~ #8167   

27 #8168 ~ #8171   

28 #8172 ~ #8175   

29 #8176 ~ #8179   

30 #8180 ~ #8183   

31 #8184 ~ #8187   

32 #8188 ~ #8191  

 

 

 

(#8064 ~ #8191) SW6RN-SV13Q /SV22Q (Ver.00D )



(13)   

软元件号 信号名称 刷新周期 信号类型 

M9073 PCPU WDT 错误标志 

M9074 PCPU 就绪标志 

M9075 测试模式中标志 

M9076 紧急停止输入标志 

M9077 手动脉冲发生器轴设定错误标志 

M9078 测试模式请求错误标志 

M9079 伺服程序设定错误标志 

主周期 状态信号 

 

(14)   

软元件号 信号名称 刷新周期 存取周期 信号指示 

D9180 

D9181 
不可使用    

D9182 

D9183 
测试模式请求错误 测试模式请求时 

D9184 运动CPU WDT 错误原因 运动CPU WDT 错误出现时 

D9185 

D9186 

D9187 

手动脉冲发生器轴设定错误 手动脉冲发生器使能标志    时 

D9188 运动运算周期 运算周期 

D9189 错误程序号 

D9190 错误项目信息 
启动时 

D9191 

D9192 
伺服放大器安装信息 

电源 ON时/ 

运算周期 

D9193 

D9194 

D9195 

实/虚模式切换错误 虚模式移行时 

D9196 计算机链接通讯错误代码 运算周期 

D9197 运动CPU 设定的运算周期 电源 ON时 

 
监视软元

件 

D9198 

D9199 
不可使用    

D9200 开关状态 主周期 

D9201 LED状态 立即 
 

监视软元

件 

 

 



备忘录 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 




