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! 危  险

! 警  告

! 注  意

注意：
欧姆龙产品是为合格的操作人员按照正常步骤使用，并只为本手册中所叙述的目的而制造的。

下列约定是用来指出本手册中的注意事项，并对其进行分类。务必注意它们所规定的情况。不

注意这些事项可能导致对人体的伤害或危及财产。

表示一个紧迫的危险情况，如不避免，会造成人员死亡或严重伤害。而且可能造成严重

的财产损失。

表示一个潜在的危险情况，如不避免，可能会造成人员死亡或严重伤害。而且可能造成

严重的财产损失。

表示一个潜在的危险情况，如不避免，可能导致轻度或中度的人身伤害或财产损失。

欧姆龙产品附注
所有欧姆龙产品在本手册中都用大写字母表示，当“单元”表示欧姆龙产品时，它也以大写字

母表示，不管它是否以产品的正式名称表示。

在某些显示中和某些欧姆龙产品上出现的缩写“Ch”往往指“字”，这个意义在文件中缩写为

“Wd”。

缩写“PLC”指的是可编程序控制器，不用作其他任何产品的缩写。

直观标题
列在本手册左侧的下列标题可以帮助读者查找各种不同类型的资料。

注  表示对有效而方便地运用产品提供了特别重要的说明。

© OMRON, 2000
版权所有。事先未经欧姆龙公司书面许可，本手册中的任何部分不得用任何形式或用任何方

法，机械的、电子的、照相、录制或其他方式进行复制、存入检索系统或传送。

使用手册中所包含的信息不承担专利责任。然而，由于欧姆龙公司不断努力改进其高质量的产

品，所以会对手册中的内容进行修改，恕不另行通知。在编写手册时，已注意了一切可能的注

意事项，对于手册中仍然可能出现的错误或遗漏，欧姆龙公司将不承担责任，对于使用本手册

中所包含的资料导致的损害也不承担任何责任。



一般警告
使用欧姆龙伺服电机、伺服驱动器以及所有连接装置或外部装置时，应注意下列警告事项。

本手册中可能包含不带保护盖的产品图例，以详细描述产品组件。使用前请确保这些保护盖在

产品上。

产品经过长期保存后再度使用时请联系您的欧姆龙代表。

务必将伺服驱动器和伺服电机的结构接地端子连接至三级接地（100 W或100 W以下）。

否则可能导致触电。

不得触摸伺服驱动器内部。否则可能导致触电。

电源接通时不得取下前盖、端子盖、电缆、参数单元或可选配件。否则可能导致触电。

安装、操作、维护或检查必须由授权人员进行。否则会导致触电或人身伤害。

必须在关闭电源至少五分钟后才能进行配线或检查。否则可能导致触电。

不得损坏、按压或施加过大的力于电缆上，也不要在电缆上放置重物。否则可能导致触

电。

操作时不要触摸伺服电机的旋转部分。否则可能导致人身伤害。

不得更改产品。否则可能导致人身伤害或产品受损。

使用指定组合的伺服电机和伺服驱动器。不正确使用可能导致火灾或产品受损。

不得在下列场合保存或安装产品。否则可能会导致起火、触电或产品受损。

• 阳光直射的场合

• 温度或湿度超出规格规定范围的场合

• 温度急剧变化引起结露的场合

• 存在腐蚀性气体或可燃性气体的场合

• 灰尘（尤其是铁屑）或盐份积聚的场合

• 遭受冲击或振动的场合

• 暴露在水、油或化学物品的场合

! 警  告

! 警  告

! 警  告

! 警  告

! 警  告

! 警  告

! 警  告

! 警  告

! 注  意

! 注  意



电源接通或刚关闭时不得触摸伺服驱动器的散热器、再生电阻或伺服电机。否则可能

因表面高温而灼伤。
! 注  意

保存和运输注意事项

运输产品时不要用电缆或电机轴支撑产品。否则可能导致人身伤害或引起故障。

不得放置超过产品上显示值的负载。否则可能导致人身伤害或引起故障。

只能在运输电机时使用电机的吊环螺栓。将其用于运输机器设备可能导致人身伤害或

引起故障。

! 注  意

! 注  意

! 注  意

安装和配线注意事项

不得踩踏在产品上或在产品上放置重物。否则可能导致人身伤害。

不要挡住出入端口并防止异物进入产品内部。否则可能导致起火。

确保以正确方向安装产品。否则可能引起故障。

注意在伺服驱动器和控制面板或其它设备之间留出规定的间隙。否则可能导致起火或

引起故障。

避免产品受到大力碰撞。否则可能引起故障。

确保正确并安全地配线。否则会导致电机失控、人身伤害或产品故障。

确保按相关手册中规定的转矩拧紧所有安装螺钉、端子螺钉和电缆连接器螺钉。否则

可能引起故障。

配线时使用压接端子。不得将裸线与端子直接连接。否则可能导致燃烧。

务必使用用户手册中规定电压的电源。否则可能引起故障或燃烧。

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意



采取适当措施确保使用指定额定电压和频率的电源。电源不稳定处需特别谨慎。否则

可能引起故障。

安装外部断路器，并采取其它安全措施防止外部接线短路。短路安全措施不充分会导

致燃烧。

在电机一侧提供适当的制动装置以保证安全（保持制动器不是保障安全的制动装

置）。否则可能导致人身伤害。

提供允许立即停止操作及中断电源的外部紧急制动装置。否则可能导致人身伤害。

在以下场合安装时应采取适当、有效的措施：

• 存在静电噪声或其它形式噪音的场合。

• 存在强电场和磁场的场合。

• 可能暴露于射线放射的场合。

• 靠近电源的场合。

连接电池时不要颠倒极性。否则可能导致电池受损或使电池爆炸。

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

操作和调节注意事项

执行测试运行之前确保系统中不会产生有害影响。否则可能导致设备受损。

执行测试运行之前确保系统中不会产生有害影响。否则可能导致设备受损。

实际运行之前检查新设置的参数能否正确执行。否则可能导致设备受损。

调节或设定更改不得过大。否则可能导致设备运行不稳定或人身伤害。

分离伺服电机与机器，检查电机能否正确运行，然后再连接机器。否则可能导致人身

伤害。

发生报警时，清除报警起因，确认安全后将报警复位，然后恢复操作。否则可能导致

人身伤害。

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意



将瞬间电源中断复位后，不要立即靠近机器，以防意外重新启动（采取适当措施保障

安全，防止意外重新启动）。否则可能导致人身伤害。

常规制动时不得使用伺服电机的内置制动器。否则可能引起故障。

! 注  意

! 注  意

维护和检查注意事项

不得擅自解体、修理或修改任何单元。否则可能引起故障、起火或触电。

只能在将操作所需的数据内容传送至新单元后才能继续操作。否则可能导致意外操

作。

! 警  告

! 注  意



警告标签
产品的警告标签张贴位置如下图所示。务必遵照标签中的说明。

警告标签

R88D-WTA3HL例图

R88D-WTA3HL例图

警 告   使用前断开所有电源并等候5分钟。可能导致触电。

注 意   电源接通时不得触摸吸热器。可能导致燃烧。

使用适当的接地方法。
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1-1 特点

OMNUC W系列AC伺服电机和伺服驱动器继承并超越了以前的U系列，性能卓越、响应快速，有多种

型号供用户选择。

■ 更快的响应和转速
与U系列型号相比，W系列AC伺服电机和伺服驱动器提供了400 Hz的高频响应（U系列为250 
Hz）。而且3,000-r/min伺服电机最高转速可达5,000 r/min, 而U系列最高转速为4,500 r/min，因此

W系列的定位更快速。

■ 选择范围更大
除了3,000-r/min（30W~5kW）伺服电机以外，W系列生产线还提供1,000-r/min（300W~5.5kW）

型号以及1,500-r/min（450W~15kW）型号供用户选择。它们是高转矩应用的理想产品。3,000-r/
min型号中还包括扁平型（100W~1.5kW）伺服电机，适用于在有限空间内安装的应用。

■ IP67（防水）伺服电机
3,000-r/min（1kW~5kW），1,000 r/min（300 W~5.5 kW）和1,500 r/min（450 W~15 kW）伺服电

机外壳的防护等级为IP67（防水，除直通轴部分）。3,000-r/min（100 W~1.5kW）扁平型伺服电

机的IP67等级外壳中包括直通轴部分的防水。因此W系列伺服电机可以在暴露于水的场合中使用

（但IP67型号的产品不能使用标准电缆，用户必须提供合适的电缆）。

■ 符合标准
W系列产品符合EC指令（低电压指令和EMC指令）以及UL和cUL标准，因此可帮助用户达到规

定标准的要求。

■ 内部再生能量处理
除了使用再生电阻的内置再生能量处理功能以外，还可以连接外部再生电阻，使W系列产品可用

于纵轴上具有高再生能量的应用中。

■ 谐波电流控制措施
直流电抗连接端子用于谐波电流的控制。

■ 在线自动调整
正常运行时期间可以进行自动调整，不必切换至特殊自动调整模式，就可轻松正确地设置增益。
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■ 修改增益
有两种增益设定值，运行中负载发生变化时可以修改增益。

■ 控制功能
可在参数值中选择下面12个控制模式中的任意一种，使一台伺服驱动器满足各种应用要求。

控制模式

速度控制（模拟指令）

位置控制（脉冲指令）　　　　　　　　　　　　　　　     [默认值]
转矩控制（模拟指令）

内部速度控制设定

内部速度控制设定　　　　　　　　　　　　　   　 ←→     速度控制（模拟指令）

内部速度控制设定　　　　　　　　　　　　　　    ←→     位置控制（脉冲指令）

内部速度控制设定　　　　　　　　　　　　　   　 ←→     转矩控制（模拟指令）

位置控制（脉冲指令）　　　　　　　　　　　   　 ←→     速度控制（模拟指令）

位置控制（脉冲指令）　　　　　　　　　　　　    ←→     转矩控制（模拟指令）

速度控制（模拟指令）　　　　　　　　　　　   　 ←→     转矩控制（模拟指令）

带位置锁定功能速度控制（模拟指令）

带脉冲禁止功能位置控制（脉冲指令）

■ 密码
修改参数时可要求输入密码。

■ 参数初始化
将参数恢复至默认值。

■ 监控
显示伺服驱动器运行状态。监控内容有：速度反馈、速度指令、转矩指令、原点脉冲数、电角、点脉冲数、电角、脉冲数、电角、

输入／输出信号、指令脉冲速度、位置偏差、电机负荷率、再生负荷率、动态制动电阻负荷率、

输入脉冲计数器以及反馈脉冲计数器。

■ 点动
伺服电机可以设为正转或反转，可在参数中设置转速。

■ 伺服电机原点搜索点搜索搜索
起点搜索功能可用于确定伺服电机的起点（Z相）。搜索功能可用于确定伺服电机的起点（Z相）。起点（Z相）。（Z相）。

■ 指令偏移自动调整（速度和转矩控制）
可自动调整速度指令输入和转矩指令输入的偏移。
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■ 监视输出
可以调整模拟监视器输出的偏移和比例控制。

■ 修改多转量限值
可以修改绝对编码器的多转量限值。

■ 电子齿轮（位置控制）
此功能使伺服电机以指令脉冲数与齿轮比乘积所得的脉冲数旋转。可以有效地应用于下列条件

中。

• 两条线路同步进行位置和转速微调时。

• 使用带短指令脉冲频率的控制器时。

• 将每个脉冲的机械位移量设为一定量时，如0.01 mm。

在参数中设置电子齿轮比（分子：G1；分母：G2）。G1和G2的设定范围为1~65,535，0.01≦
（G1/G2）≦100。

■ 编码器分频功能
可将伺服驱动器的编码器信号输出设定为需要的脉冲数。

■ 软启动功能（速度控制，内部设置速度控制设定值）
使用此功能在预设的加／减速时间内启动和关闭伺服电机，在不使用定位器或主机控制器的情况

下构建简单的位置控制系统。

加减速时间可单独设置，设定范围均为0~10s。

■ 位置加速／减速功能
对指令脉冲应用加减速，以便平稳地跟踪快速启动指令。定位可选择一次延时或直线加速／减

速。

■ 警告输出
输出过载和再生过载警告。输出一个警告时，采取措施（如缩短运行周期）防止生成报警。

■ 定位完成输出
可分两个阶段设置定位完成范围，以加快启动外围装置的运行。

■ 反转模式
可在参数中切换正转和反转指令，不需要改动接至伺服电机或编码器的接线。
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■ 联锁制动输出
输出与伺服电机ON/OFF状态和转速联锁的定时信号，这样可以可靠运行带制动器伺服电机的保

持制动器。

■ 输出信号选择
可从下面任选三个输出信号输出：定位完成1/2，速度一致，伺服电机旋转检测，伺服准备完

成，电流限制检测，速度限制检测，联锁制动，过载警告和警告输出信号。还可以将多个输入分

配给同一个引脚号。例如，可将定位完成1信号和速度一致信号同时分配给#1引脚。

■ 超程顺序
可以选择适用于系统的超程顺序。有三种减速方式：动态制动减速、自行减速和紧急制动转矩减

速（通过参数设定）。

■ 前馈功能和偏差（位置控制）
这些功能可减少位置控制时间。

• 前馈功能

通过减少偏差计数器中累计的脉冲数，减少位置控制时间。

• 偏差

当偏差计数器值超过偏差增加范围时，将偏差转数加入速度指令，减少定位时间。

■ 计算机监控
使用专用伺服驱动器通信软件，可以在一台计算机上完成参数设置、速度和电流监视、速度和电

流波形显示、输入／输出监视、自动调整、点动和其它操作。还可以对多个伺服驱动器进行参数

设置和监控操作，进行多轴通信。详见伺服驱动器通信软件的用户手册。

■ DeviceNet 可选单元
在一台伺服驱动器上安装DeviceNet可选单元（R88A-NCW152-DRT）后，伺服驱动器作为

DeviceNet网络上的一个从站，可将伺服驱动器作为网络驱动器使用。通过DeviceNet通信软件向

DeviceNet可选单元发送指令，向驱动器输出数据。通过可选单元接口向驱动器输出定位指令，

可在无控制器的情况下进行定位操作。详情参见OMNUC W系列DeviceNet可选单元用户手册（目

录号I538）。

注 　r.0014或更高软件版本的W系列伺服驱动器支持DeviceNet可选单元。关于确认伺服驱动器 
 　软件版本的方法见4-11-10检查版本。

■ MECHATROLINK-II兼容性
通过在伺服驱动器上安装Yaskawa JUSP-NS115 MECHATROLINK-II可选单元（OMRON型号：FNY-
NS115），可使伺服驱动器成为MECHATROLINK网络的从站。将伺服驱动器作为一台网络伺服驱动

器使用。
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通过运动控制单元可在MECHATROLINK-II网络内进行广泛的运动控制。

详情参见SYSMAC CS系列CS1W-MCH71运动控制单元操作手册（目录号W426）和JUSP-NS115 
MECHATROLINK-II应用模块操作手册（该手册可从Yaskawa Electric销售代表处获得或从OMRON网

站下载）。

注 MECHATROLINK-II可选单元与软件版本为r.0039或更高的W系列伺服驱动器以及软件版本为 
VER.***03的MECHATROLINK-II可选单元（在单元侧面铭牌上）兼容。确认伺服驱动器软件版

本的方法见4-11-10检查版本。
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位置控制单元
CJ1W-NC113/213/413

CJ1W-NC133/233/433

CS1W-NC113/213/413

CS1W-NC133/233/433

C200HW-NC113/213/413

C500-NC113/211

C500-NC222-E

位置控制单元

R88A-PR02W

参数单元
（手持式）

模拟电压

脉冲串

DeviceNet可选单元
R88A-NCW152-DRT

MECHATROLINK-II

控制器带电压输出功能

SYSMAC CS-,C-,或
CV系列
可编程控制器

SYSMAC CJ-,CS-,C-,或
CV系列
可编程控制器

运动控制单元
CS1W-MC221/421(-V1)

CV500-MC221/421

C200H-MC221

控制器带脉冲串输出功能

OMNUC W系列
AC伺服驱动器
R88D-WT□ 

单轴定位器带脉冲串输出

DeviceNet单轴定位器
3F88M-DRT141

控制器（MECHATROLINK-II兼容）

可编程控制器
SYSMAC CS 系列

运动控制单元
CS1W-MCH71

[增量式] [绝对值] 

OMNUC W系列
AC伺服电机
R88M-W□

MECHATROLINK-II

可选单元
JUSP-NS115

（OMRON型号：
FNY-NS115）

1-2 系统配置

注  1. 带绝对值编码器的伺服电机可与CS1W-MC221/421（-V1）、CV500-MC221/421、C200H-
MC221或CS1W-MCH71运动控制单元、3F88M-DRT141 DeviceNet单轴定位器或R88A-NCW152-
DRT DeviceNet可选单元配套使用。
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注  2. r.0014或更高版本的W系列伺服驱动器支持DeviceNet 可选单元。

注  3. 使用软件版本为VER.***03的（标在单元侧面的铭牌上）MECHATROLINK-II可选单元与r.0039
或更高版本的W系列伺服驱动器时，支持MECHATROLINK-II可选单元。有关确认伺服驱动器

软件版本的方法，见4-11-10检查版本。
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1-3 Servo Driver Nomenclature

用于控制输入／输出信号。

.

Note The R88D-WT60H to R88D-WT150H models do not have a top cover. The Analog Monitor Out-
put Connector (CN5), the Battery Connector (CN8), and the battery holder are all located to the
right of the display and operation areas. Also, the Terminal Block (for the control circuit, main cir-
cuit, and Servomotor) is mounted to the bottom of the Servo Driver.

Introduction Chapter 1

L1

1

L2

2

L1C

L2C

B1

B2

U

V

W

CN3

CN1

CN2

CHARG POWER

200V 100W

OMRON R88D-WT01H
AC SERVO DRIVE

MODE/SET DATE/

顶盖（见注释）

充电指示灯

主回路通电时指示灯点亮。即使在电源
关闭后，只要主回路电容中仍有电荷，指
示灯就会保持点亮，因此在这段时间内
不要触摸伺服驱动器的端子。

使用带绝对值编码器的伺服电机时，固
定备用电池。

这些是控制回路电源和外部再生电阻的
连接端子。

这些是接地端子，用于防止触电，连接到
100或更低。

这些是伺服电机电源线的连接端子。

主回路电源端子

这些是主回路电源输入端子。

控制回路电源端子

伺服电机连接端子

保护接地端子

编码器接口（CN2）

连接编码器与伺服电机。

控制输入／输出接口（CN1）

用于连接参数单元或与计算机通信。

注:在R88D-WT60H（6 kW）上，此接口位于
显示和设定区的左侧。

以模拟电压输出转速、转矩指令值等。使用
专用电缆。

参数单元接口（CN3）

连接DeviceNet可选单元。

可选单元接口（CN10）

控制电源接通时点亮。

电源指示灯

设定参数，监控伺服驱动器状态。

设定区

设定参数，监控伺服驱动器状态。

显示区

连接绝对值编码器备用电池。

电池接口（CN8）

电池仓

模拟监器输出接口（CN5）

(顶盖打开)

1-3 伺服驱动器术语

注 R88D-WT60H ~ R88D-WT150H 型号没有顶盖。模拟监视器输出接口（CN5）、电池接口（CN8）
和电池仓均位于显示和操作区的右侧。另外，端子台（用于控制回路、主回路和伺服电机）安装

在伺服驱动器的底部。
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1-4 适用标准和型号

■ EC指令

EC 指令 产品 适用标准 备注

低电压指令 AC伺服驱动器 EN50178 测量、控制和实验室的电气设备的安全
要求。

AC伺服电机 IEC60034-8 
EN60034-1, -5, -9

旋转电机。

EMC指令 AC伺服驱动器和AC伺服
电机

EN55011 A级，1组 测量工业、科学和医疗（ISM）无线电
频率设备的无线电干扰特性的范围和方
法。

EN61000-6-2 工业环境中电磁兼容的一般抗扰标准。

注  要求在3-2-5按EMC指令接线中规定的条件下安装，以符合EMC指令。

■ UL/cUL标准

标准 产品 适用标准 文件号 备注

UL AC伺服驱动器 UL508C E179149 功率转换设备

AC伺服电机 UL1004 E179189 电机

cUL AC伺服驱动器 cUL C22.2 No. 14 E179149 工业控制设备

AC伺服电机 cUL C22.2 No. 100 E179189 电机和发电机
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AC伺服驱动器

热敏电阻

AC伺服电机

电池接口
(CN8)

编码器输出

指令脉冲输入

速度/转矩
指令输入

控制输入/输出串行端口

速度控制

电流指令处理 位置控制

指令脉冲处理

分频器编码器

信号处理
数字电流

PWM生成

电流检测

接口

栅极驱动
过电流电压检测

继电器
驱动

熔断器

DC/DC

转换

模拟电压转换

显示/设定区

CN5

模拟监视器输出
CN3

参数单元/计算机

电压检测

栅极驱动

电源

1-5 系统模块图

■ 200 V AC: R88D-WTA3H/-WTA5H/-WT01H/-WT02H/-WT04H
 100 V AC: R88D-WTA3HL/-WTA5HL/-WT01HL/-WT02HL

　充电
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AC伺服驱动器 

热敏电阻

AC伺服电机

熔断器

0.5～1 kW

栅极驱动电压检测
继电器
驱动

串行端口

速度控制

电池接口
（CN8）

编码器输出

指令脉冲输入

速度／转矩 

指令输入
控制输入／输出

AC伺服驱动器 

熔断器

充电

风扇

电流指令处理 位置控制

指令脉冲处理

分频器
编码器

信号处理数字电流

PWM生成

电流检测

接口

栅极驱动
过电流保护

DC/DC

转换

模拟电压转换

显示/设定区

CN5

模拟监视器输出
CN3

参数单元/计算机

电压检测

电源

充电

电压检测

显示/设定区

CN5

模拟监视器输出
CN3

参数单元/计算机

串行端口

模拟电压转换

电源

DC/DC

转换

栅极驱动

栅极驱动

电压检测
继电器
驱动

接口

栅极驱动
过电流保护

速度控制

电流指令处理 位置控制

指令脉冲处理

分频器
编码器

信号处理
数字电流

PWM生成

AC伺服电机

电池接口
（CN8）

编码器输出

指令脉冲输入

速度／转矩 

指令输入
控制输入／输出

电流检测

风扇

■ 200 V AC: R88D-WT05H/-WT08H/-WT10H/-WT15H

■ 200 V AC: R88D-WT20H/-WT30H/-WT50H

序言  第1章
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AC伺服驱动器

AC伺服电机

电流检测

继电器
驱动

再生电阻（可选）

电压检测开关

熔断器

DC/DC

转换

热敏电阻

电压检测开关

栅极驱动过电流保护开关

栅极驱动
开关

充电

风扇

电池接口
（CN8）

编码器输出

指令脉冲输入

速度／转矩 

指令输入
控制输入／输出显示/设定区

CN5

模拟监视器输出
CN3

参数单元/计算机

串行端口

模拟电压转换

速度控制

电流指令处理 位置控制

指令脉冲处理

分频器
编码器

信号处理
数字电流

PWM生成

电源
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■ 200 V AC: R88D-WT60H/-WT75H/-WT150H
AC伺服驱动器 

热敏电阻

AC伺服电机

熔断器

0.5～1 kW

栅极驱动电压检测
继电器
驱动

串行端口

速度控制

电池接口
（CN8）

编码器输出

指令脉冲输入

速度／转矩 

指令输入
控制输入／输出

AC伺服驱动器 

熔断器

充电

风扇

电流指令处理 位置控制

指令脉冲处理

分频器
编码器

信号处理数字电流

PWM生成

电流检测

接口

栅极驱动
过电流保护

DC/DC

转换

模拟电压转换

显示/设定区

CN5

模拟监视器输出
CN3

参数单元/计算机

电压检测

电源

充电

电压检测

显示/设定区

CN5

模拟监视器输出
CN3

参数单元/计算机

串行端口

模拟电压转换

电源

DC/DC

转换

栅极驱动

栅极驱动

电压检测
继电器
驱动

接口

栅极驱动
过电流保护

速度控制

电流指令处理 位置控制

指令脉冲处理

分频器
编码器

信号处理
数字电流

PWM生成

AC伺服电机

电池接口
（CN8）

编码器输出

指令脉冲输入

速度／转矩 

指令输入
控制输入／输出

电流检测

风扇
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规格 型号

单相100 V AC 30 W R88D-WTA3HL

50 W R88D-WTA5HL

100 W R88D-WT01HL

200 W R88D-WT02HL

单相200 V AC 30 W R88D-WTA3H

50 W R88D-WTA5H

100 W R88D-WT01H

200 W R88D-WT02H

400 W R88D-WT04H

三相200 V AC 500 W R88D-WT05H

750 W R88D-WT08H

1 kW R88D-WT10H

1.5 kW R88D-WT15H

2 kW R88D-WT20H

3 kW R88D-WT30H

5 kW R88D-WT50H

6 kW R88D-WT60H

7.5 kW R88D-WT75H

15 kW R88D-WT150H

规格 型号

运动控制单元电缆
（1轴）

1 m R88A-CPW001M1

2 m R88A-CPW002M1

3 m R88A-CPW003M1

5 m R88A-CPW005M1

运动控制单元电缆
（2轴）

1 m R88A-CPW001M2

2 m R88A-CPW002M2

3 m R88A-CPW003M2

5 m R88A-CPW005M2

通用控制电缆
（一端带连接器）

1 m R88A-CPW001S

2 m R88A-CPW002S

连接器端子台电缆 1 m R88A-CTW001N

2 m R88A-CTW002N

连接器端子台 XW2B-50G5

规格 型号

模拟监视器电缆（CN5） 1 m R88A-CMW001S

计算机监视器电缆
（CN3）

DOS 2 m R88A-CCW002P2

控制输入／输出连接器（CN1） R88A-CNU11C

编码器连接器（CN2） R88A-CNW01R

电机端编码器连接器 R88A-CNW02R

标准型号和规格 第2章

■ 伺服驱动器

■ 控制电缆

注 使用连接器端子台时，需要连接器端子台电缆。

■ 外围电缆和连接器

注 用个人计算机监视伺服驱动器并设置其参数时，需要使用

计算机监视器电缆和欧姆龙W系列计算机监视器软件（基于

Windows界面）。

2-2  

2-1 标准型号
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规格 型号

伺服继电器
单元

CJ1W-NC113/133
CS1W-NC113/133
C200HW-NC113
3F88M-DRT141

XW2B-20J6-1B

CJ1W-NC213/233/413/433
CS1W-NC213/233/413/433
C500-NC113/211
C200HW-NC213/413

XW2B-40J6-2B

CQM1H-PLB21

CQM1-CPU43-EV1

CS1W-HCP22-V1

XW2B-20J6-3B

伺服驱动器电缆 1 m XW2Z-100J-B4

2 m XW2Z-200J-B4

位置控制
单元电缆

C500-NC113/211

CQM1-CPU43-EV1

0.5 m XW2Z-050J-A2

1 m XW2Z-100J-A2

0.5 m XW2Z-050J-A3

CQM1H-PLB21 1 m XW2Z-100J-A3

CS1W-NC113

C200HW-NC113

0.5 m XW2Z-050J-A6

1 m XW2Z-100J-A6

CS1W-NC213/413 0.5 m XW2Z-050J-A7

C200HW-NC213/413 1 m XW2Z-100J-A7

CS1W-NC133 0.5 m XW2Z-050J-A10

1 m XW2Z-100J-A10

CS1W-NC233 0.5 m XW2Z-050J-A11

1 m XW2Z-100J-A11

CS1W-NC113 0.5 m XW2Z-050J-A14

1 m XW2Z-100J-A14

CJ1W-NC213/413 0.5 m XW2Z-050J-A15

1 m XW2Z-100J-A15

CJ1W-NC133 0.5 m XW2Z-050J-A18

1 m XW2Z-100J-A18

CJ1W-NC233/433 0.5 m XW2Z-050J-A19

1 m XW2Z-100J-A19

CS1W-HCP22-V1, 1轴 0.5 m XW2Z-050J-A22

1 m XW2Z-100J-A22

CS1W-HCP22-V1, 2轴 0.5 m XW2Z-050J-A23

1 m XW2Z-100J-A23

3F88M-DRT141 0.5 m XW2Z-050J-A24

1 m XW2Z-100J-A24

规格 型号

DeviceNet可选单元 R88A-NCW152-DRT

规格 型号

手持式（带1m电缆） R88A-PR02W

参数单元电缆（2m） R88A-CCW002C

规格 型号

电阻器 220 W 47Ω R88A-RR22047S

电阻单元 880 W 6.25Ω R88A-RR88006

规格 型号

1,000 mA�h , 3.6 V

（用于除R88D-WT60H以外
的所有伺服驱动器）

R88A-BAT01W

1,000 mA�h , 3.6 V

（用于R88D-WT60H/75H/150H）
R88A-BAT02W

规格 型号

R88D-WTA3HL/A5HL/01HL R88A-PX5063

R88D-WT02HL R88A-PX5062

R88D-WTA3H/A5H/01H R88A-PX5071

R88D-WT02H R88A-PX5070

R88D-WT04H R88A-PX5069

R88D-WT05H/08H/10H R88A-PX5061

R88D-WT15H/20H R88A-PX5060

R88D-WT30H R88A-PX5059

R88D-WT50H R88A-PX5068

规格 型号

R88D-WTA3HL～WT02HL R88A-TK01W

R88D-WTA3H～WT10H R88A-TK01W

R88D-WT15H R88A-TK02W

R88D-WT20H/30H/50H R88A-TK03W

标准型号和规格 第2章

■ 伺服继电器单元 ■ 参数单元

■ 伺服继电器单元

注 需使用DeviceNet可选单元通过DeviceNet网络设置伺服驱动器

参数或进行定位。详情参见OMNUC W系列DeviceNet可选单

元用户手册（目录号I538）。

■ 外部再生电阻器／电阻单元

■ 绝对值编码器备用电池

注 使用带有绝对值编码器的伺服电机时需使用备用电池。其中

包括电缆和连接器。

注 电机再生能量过高时需使用外部再生电阻器／电阻单元。

注 1. 要求使用参数单元（或带控制面板）远程操作和监控伺服 
 驱动器。

注 2. 如果随参数单元提供的1m线不够长，则请购买2m参数单 
 元线，换下1m线。

■ DC电抗器

■ 前面板支架

注 R88D-WT60H/75H/150H无DC电抗器。

注 1. 从前面板安装伺服驱动器时需使用支架。

注 2. R88D-WT60H，R88D-WT75H或R88D-WT150H没有前 
 面板支架。
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规格 型号

单相100 V AC 30 W R88D-WTA3HL

50 W R88D-WTA5HL

100 W R88D-WT01HL

200 W R88D-WT02HL

单相200 V AC 30 W R88D-WTA3H

50 W R88D-WTA5H

100 W R88D-WT01H

200 W R88D-WT02H

400 W R88D-WT04H

三相200 V AC 500 W R88D-WT05H

750 W R88D-WT08H

1 kW R88D-WT10H

1.5 kW R88D-WT15H

2 kW R88D-WT20H

3 kW R88D-WT30H

5 kW R88D-WT50H

6 kW R88D-WT60H

7.5 kW R88D-WT75H

15 kW R88D-WT150H

规格 型号

运动控制单元电缆
（1轴）

1 m R88A-CPW001M1

2 m R88A-CPW002M1

3 m R88A-CPW003M1

5 m R88A-CPW005M1

运动控制单元电缆
（2轴）

1 m R88A-CPW001M2

2 m R88A-CPW002M2

3 m R88A-CPW003M2

5 m R88A-CPW005M2

通用控制电缆
（一端带连接器）

1 m R88A-CPW001S

2 m R88A-CPW002S

连接器端子台电缆 1 m R88A-CTW001N

2 m R88A-CTW002N

连接器端子台 XW2B-50G5

规格 型号

模拟监视器电缆（CN5） 1 m R88A-CMW001S

计算机监视器电缆
（CN3）

DOS 2 m R88A-CCW002P2

控制输入／输出连接器（CN1） R88A-CNU11C

编码器连接器（CN2） R88A-CNW01R

电机端编码器连接器 R88A-CNW02R
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规格 型号

3,000-r/min

伺服电机
30～750 W 3 m R88A-CRWA003C

5 m R88A-CRWA005C

10 m R88A-CRWA010C

15 m R88A-CRWA015C

20 m R88A-CRWA020C

30 m R88A-CRWA030C

40 m R88A-CRWA040C

50 m R88A-CRWA050C

1～5 kW 3 m R88A-CRWB003N

5 m R88A-CRWB005N

10 m R88A-CRWB010N

15 m R88A-CRWB015N

20 m R88A-CRWB020N

30 m R88A-CRWB030N

40 m R88A-CRWB040N

50 m R88A-CRWB050N

3,000-r/min

扁平型伺服电机
100 W～ 3 m R88A-CRWA003C

1.5 kW
5 m R88A-CRWA005C

10 m R88A-CRWA010C

15 m R88A-CRWA015C

20 m R88A-CRWA020C

30 m R88A-CRWA030C

40 m R88A-CRWA040C

50 m R88A-CRWA050C

1,000-r/min

伺服电机
300 W～
5.5 kW

3 m R88A-CRWB003N

5 m R88A-CRWB005N

1,500-r/min

伺服电机
450 W～
15 kW

10 m R88A-CRWB010N

15 m R88A-CRWB015N

20 m R88A-CRWB020N

30 m R88A-CRWB030N

40 m R88A-CRWB040N

50 m R88A-CRWB050N

规格 型号

无制动器 有制动器

30～750 W 3 m R88A-CAWA003S R88A-CAWA003B

5 m R88A-CAWA005S R88A-CAWA005B

10 m R88A-CAWA010S R88A-CAWA010B

15 m R88A-CAWA015S R88A-CAWA015B

20 m R88A-CAWA020S R88A-CAWA020B

30 m R88A-CAWA030S R88A-CAWA030B

40 m R88A-CAWA040S R88A-CAWA040B

50 m R88A-CAWA050S R88A-CAWA050B

1～2 kW 3 m R88A-CAWC003S R88A-CAWC003B

5 m R88A-CAWC005S R88A-CAWC005B

10 m R88A-CAWC010S R88A-CAWC010B

15 m R88A-CAWC015S R88A-CAWC015B

20 m R88A-CAWC020S R88A-CAWC020B

30 m R88A-CAWC030S R88A-CAWC030B

40 m R88A-CAWC040S R88A-CAWC040B

50 m R88A-CAWC050S R88A-CAWC050B

3～5 kW 3 m R88A-CAWD003S R88A-CAWD003B

5 m R88A-CAWD005S R88A-CAWD005B

10 m R88A-CAWD010S R88A-CAWD010B

15 m R88A-CAWD015S R88A-CAWD015B

20 m R88A-CAWD020S R88A-CAWD020B

30 m R88A-CAWD030S R88A-CAWD030B

40 m R88A-CAWD040S R88A-CAWD040B

50 m R88A-CAWD050S R88A-CAWD050B

■ 编码器电缆（用于增量式或绝对值编码器） ■ 电力电缆
• 3,000-r/min伺服电机3,000-r／电力电缆电力电缆

标准型号和规格 第2章

2-4  
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规格 型号

无制动器 有制动器

100～750 W 3 m R88A-CAWA003S R88A-CAWA003B

5 m R88A-CAWA005S R88A-CAWA005B

10 m R88A-CAWA010S R88A-CAWA010B

15 m R88A-CAWA015S R88A-CAWA015B

20 m R88A-CAWA020S R88A-CAWA020B

30 m R88A-CAWA030S R88A-CAWA030B

40 m R88A-CAWA040S R88A-CAWA040B

50 m R88A-CAWA050S R88A-CAWA050B

1.5 kW 3 m R88A-CAWB003S R88A-CAWB003B

5 m R88A-CAWB005S R88A-CAWB005B

10 m R88A-CAWB010S R88A-CAWB010B

15 m R88A-CAWB015S R88A-CAWB015B

20 m R88A-CAWB020S R88A-CAWB020B

30 m R88A-CAWB030S R88A-CAWB030B

40 m R88A-CAWB040S R88A-CAWB040B

50 m R88A-CAWB050S R88A-CAWB050B

规格 型号

无制动器 有制动器

300～900 W 3 m R88A-CAWC003S R88A-CAWC003B

5 m R88A-CAWC005S R88A-CAWC005B

10 m R88A-CAWC010S R88A-CAWC010B

15 m R88A-CAWC015S R88A-CAWC015B

20 m R88A-CAWC020S R88A-CAWC020B

30 m R88A-CAWC030S R88A-CAWC030B

40 m R88A-CAWC040S R88A-CAWC040B

50 m R88A-CAWC050S R88A-CAWC050B

1.2～3 kW 3 m R88A-CAWD003S R88A-CAWD003B

5 m R88A-CAWD005S R88A-CAWD005B

10 m R88A-CAWD010S R88A-CAWD010B

15 m R88A-CAWD015S R88A-CAWD015B

20 m R88A-CAWD020S R88A-CAWD020B

30 m R88A-CAWD030S R88A-CAWD030B

40 m R88A-CAWD040S R88A-CAWD040B

50 m R88A-CAWD050S R88A-CAWD050B

4 kW

（见注） 

3 m R88A-CAWE003S R88A-CAWE003B

5 m R88A-CAWE005S R88A-CAWE005B

10 m R88A-CAWE010S R88A-CAWE010B

15 m R88A-CAWE015S R88A-CAWE015B

20 m R88A-CAWE020S R88A-CAWE020B

30 m R88A-CAWE030S R88A-CAWE030B

40 m R88A-CAWE040S R88A-CAWE040B

50 m R88A-CAWE050S R88A-CAWE050B

5.5 kW

（见注）
3 m R88A-CAWF003S R88A-CAWE003B

5 m R88A-CAWF005S R88A-CAWE005B

10 m R88A-CAWF010S R88A-CAWE010B

15 m R88A-CAWF015S R88A-CAWE015B

20 m R88A-CAWF020S R88A-CAWE020B

30 m R88A-CAWF030S R88A-CAWE030B

40 m R88A-CAWF040S R88A-CAWE040B

50 m R88A-CAWF050S R88A-CAWE050B

标准型号和规格 第2章

• 3,000-r/min扁平型伺服电机电力电缆 • 1,000-r/min伺服电机电力电缆

注 4-kW和5.5-kW伺服电机有单独的电源和制动器连接器。为

此，当使用有制动器的伺服电机时，同时需要无制动器伺服

电机的电力电缆（如R88A-CAWE-□S或R88A-CAWF-□S）
和有制动器伺服电机的电力电缆（如R88A-CAWE-□B）。

用于有制动器伺服电机的电力电缆只能用于制动线路接线

（2芯）。
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规格 型号

3,000-r/min

伺服电机
30～750 W 3 m R88A-CRWA003C

5 m R88A-CRWA005C

10 m R88A-CRWA010C

15 m R88A-CRWA015C

20 m R88A-CRWA020C

30 m R88A-CRWA030C

40 m R88A-CRWA040C

50 m R88A-CRWA050C

1～5 kW 3 m R88A-CRWB003N

5 m R88A-CRWB005N

10 m R88A-CRWB010N

15 m R88A-CRWB015N

20 m R88A-CRWB020N

30 m R88A-CRWB030N

40 m R88A-CRWB040N

50 m R88A-CRWB050N

3,000-r/min

扁平型伺服电机
100 W～ 3 m R88A-CRWA003C

1.5 kW
5 m R88A-CRWA005C

10 m R88A-CRWA010C

15 m R88A-CRWA015C

20 m R88A-CRWA020C

30 m R88A-CRWA030C

40 m R88A-CRWA040C

50 m R88A-CRWA050C

1,000-r/min

伺服电机
300 W～
5.5 kW

3 m R88A-CRWB003N

5 m R88A-CRWB005N

1,500-r/min

伺服电机
450 W～
15 kW

10 m R88A-CRWB010N

15 m R88A-CRWB015N

20 m R88A-CRWB020N

30 m R88A-CRWB030N

40 m R88A-CRWB040N

50 m R88A-CRWB050N

规格 型号

无制动器 有制动器

30～750 W 3 m R88A-CAWA003S R88A-CAWA003B

5 m R88A-CAWA005S R88A-CAWA005B

10 m R88A-CAWA010S R88A-CAWA010B

15 m R88A-CAWA015S R88A-CAWA015B

20 m R88A-CAWA020S R88A-CAWA020B

30 m R88A-CAWA030S R88A-CAWA030B

40 m R88A-CAWA040S R88A-CAWA040B

50 m R88A-CAWA050S R88A-CAWA050B

1～2 kW 3 m R88A-CAWC003S R88A-CAWC003B

5 m R88A-CAWC005S R88A-CAWC005B

10 m R88A-CAWC010S R88A-CAWC010B

15 m R88A-CAWC015S R88A-CAWC015B

20 m R88A-CAWC020S R88A-CAWC020B

30 m R88A-CAWC030S R88A-CAWC030B

40 m R88A-CAWC040S R88A-CAWC040B

50 m R88A-CAWC050S R88A-CAWC050B

3～5 kW 3 m R88A-CAWD003S R88A-CAWD003B

5 m R88A-CAWD005S R88A-CAWD005B

10 m R88A-CAWD010S R88A-CAWD010B

15 m R88A-CAWD015S R88A-CAWD015B

20 m R88A-CAWD020S R88A-CAWD020B

30 m R88A-CAWD030S R88A-CAWD030B

40 m R88A-CAWD040S R88A-CAWD040B

50 m R88A-CAWD050S R88A-CAWD050B
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规格 型号

无制动器 有制动器

450～1.3 kW 3 m R88A-CAWC003S R88A-CAWC003B

5 m R88A-CAWC005S R88A-CAWC005B

10 m R88A-CAWC010S R88A-CAWC010B

15 m R88A-CAWC015S R88A-CAWC015B

20 m R88A-CAWC020S R88A-CAWC020B

30 m R88A-CAWC030S R88A-CAWC030B

40 m R88A-CAWC040S R88A-CAWC040B

50 m R88A-CAWC050S R88A-CAWC050B

1.8～4.4 kW 3 m R88A-CAWD003S R88A-CAWD003B

5 m R88A-CAWD005S R88A-CAWD005B

10 m R88A-CAWD010S R88A-CAWD010B

15 m R88A-CAWD015S R88A-CAWD015B

20 m R88A-CAWD020S R88A-CAWD020B

30 m R88A-CAWD030S R88A-CAWD030B

40 m R88A-CAWD040S R88A-CAWD040B

50 m R88A-CAWD050S R88A-CAWD050B

5.5 kW

（见注1） 

3 m R88A-CAWE003S R88A-CAWE003B

5 m R88A-CAWE005S R88A-CAWE005B

10 m R88A-CAWE010S R88A-CAWE010B

15 m R88A-CAWE015S R88A-CAWE015B

20 m R88A-CAWE020S R88A-CAWE020B

30 m R88A-CAWE030S R88A-CAWE030B

40 m R88A-CAWE040S R88A-CAWE040B

50 m R88A-CAWE050S R88A-CAWE050B

7.5～11 kW

（见注1） 

3 m R88A-CAWF003S R88A-CAWE003B

5 m R88A-CAWF005S R88A-CAWE005B
 

10 m R88A-CAWF010S R88A-CAWE010B

15 m R88A-CAWF015S R88A-CAWE015B

20 m R88A-CAWF020S R88A-CAWE020B

30 m R88A-CAWF030S R88A-CAWE030B

40 m R88A-CAWF040S R88A-CAWE040B

50 m R88A-CAWF050S R88A-CAWE050B

标准型号和规格 第 2 章

• 1,500-r/min伺服电机电力电缆电力电缆

注 1. 5.5 kW及以上容量的伺服电机有单独的电源和制动器连 
 接器。因此，在使用有制动器伺服电机时，要求同时使用 
 无制动器伺服电机的电力电缆（如R88A-CAWE-□S或 
 R88A-CAWF-□S）和有制动器伺服电机的电力电缆（如 
 R88A-CAWE-□B）。5.5 kW或以上容量有制动器伺服电 
 机的电力电缆只用于制动器线路接线（2-芯）。

注 2. 有关准备15 kW伺服电机电力电缆的详细说明，见3-2-3端 
 子台接线中的1,500-r/min伺服电机电力电缆。

标准型号和规格 第2章

2-6  
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规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无键直轴 带键直轴 无键直轴 带键直轴

无制动器 100 V 30 W R88M-W03030L R88M-W03030L-S1 R88M-W03030S R88M-W03030S-S1

50 W R88M-W05030L R88M-W05030L-S1 R88M-W05030S R88M-W05030S-S1

100 W R88M-W10030L R88M-W10030L-S1 R88M-W10030S R88M-W10030S-S1

200 W R88M-W20030L R88M-W20030L-S1 R88M-W20030S R88M-W20030S-S1

200 V 30 W R88M-W03030H R88M-W03030H-S1 R88M-W03030T R88M-W03030T-S1

50 W R88M-W05030H R88M-W05030H-S1 R88M-W05030T R88M-W05030T-S1

100 W R88M-W10030H R88M-W10030H-S1 R88M-W10030T R88M-W10030T-S1

200 W R88M-W20030H R88M-W20030H-S1 R88M-W20030T R88M-W20030T-S1

400 W R88M-W40030H R88M-W40030H-S1 R88M-W40030T R88M-W40030T-S1

750 W R88M-W75030H R88M-W75030H-S1 R88M-W75030T R88M-W75030T-S1

1 kW R88M-W1K030H R88M-W1K030H-S2 R88M-W1K030T R88M-W1K030T-S2

1.5 kW R88M-W1K530H R88M-W1K530H-S2 R88M-W1K530T R88M-W1K530T-S2

2 kW R88M-W2K030H R88M-W2K030H-S2 R88M-W2K030T R88M-W2K030T-S2

3 kW R88M-W3K030H R88M-W3K030H-S2 R88M-W3K030T R88M-W3K030T-S2

4 kW R88M-W4K030H R88M-W4K030H-S2 R88M-W4K030T R88M-W4K030T-S2

5 kW R88M-W5K030H R88M-W5K030H-S2 R88M-W5K030T R88M-W5K030T-S2

有制动器 100 V 30 W R88M-W03030L-B R88M-W03030L-BS1 R88M-W03030S-B R88M-W03030S-BS1

50 W R88M-W05030L-B R88M-W05030L-BS1 R88M-W05030S-B R88M-W05030S-BS1

100 W R88M-W10030L-B R88M-W10030L-BS1 R88M-W10030S-B R88M-W10030S-BS1

200 W R88M-W20030L-B R88M-W20030L-BS1 R88M-W20030S-B R88M-W20030S-BS1

200 V 30 W R88M-W03030H-B R88M-W03030H-BS1 R88M-W03030T-B R88M-W03030T-BS1

50 W R88M-W05030H-B R88M-W05030H-BS1 R88M-W05030T-B R88M-W05030T-BS1

100 W R88M-W10030H-B R88M-W10030H-BS1 R88M-W10030T-B R88M-W10030T-BS1

200 W R88M-W20030H-B R88M-W20030H-BS1 R88M-W20030T-B R88M-W20030T-BS1

400 W R88M-W40030H-B R88M-W40030H-BS1 R88M-W40030T-B R88M-W40030T-BS1

750 W R88M-W75030H-B R88M-W75030H-BS1 R88M-W75030T-B R88M-W75030T-BS1

1 kW R88M-W1K030H-B R88M-W1K030H-BS2 R88M-W1K030T-B R88M-W1K030T-BS2

1.5 kW R88M-W1K530H-B R88M-W1K530H-BS2 R88M-W1K530T-B R88M-W1K530T-BS2

2 kW R88M-W2K030H-B R88M-W2K030H-BS2 R88M-W2K030T-B R88M-W2K030T-BS2

3 kW R88M-W3K030H-B R88M-W3K030H-BS2 R88M-W3K030T-B R88M-W3K030T-BS2

4 kW R88M-W4K030H-B R88M-W4K030H-BS2 R88M-W4K030T-B R88M-W4K030T-BS2

5 kW R88M-W5K030H-B R88M-W5K030H-BS2 R88M-W5K030T-B R88M-W5K030T-BS2

标准型号和规格 第 2 章

■ 伺服电机
• 3,000-r/min伺服电机

标准型号和规格 第2章
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规格 型号

无制动器 有制动器

450～1.3 kW 3 m R88A-CAWC003S R88A-CAWC003B

5 m R88A-CAWC005S R88A-CAWC005B

10 m R88A-CAWC010S R88A-CAWC010B

15 m R88A-CAWC015S R88A-CAWC015B

20 m R88A-CAWC020S R88A-CAWC020B

30 m R88A-CAWC030S R88A-CAWC030B

40 m R88A-CAWC040S R88A-CAWC040B

50 m R88A-CAWC050S R88A-CAWC050B

1.8～4.4 kW 3 m R88A-CAWD003S R88A-CAWD003B

5 m R88A-CAWD005S R88A-CAWD005B

10 m R88A-CAWD010S R88A-CAWD010B

15 m R88A-CAWD015S R88A-CAWD015B

20 m R88A-CAWD020S R88A-CAWD020B

30 m R88A-CAWD030S R88A-CAWD030B

40 m R88A-CAWD040S R88A-CAWD040B

50 m R88A-CAWD050S R88A-CAWD050B

5.5 kW

（见注1） 

3 m R88A-CAWE003S R88A-CAWE003B

5 m R88A-CAWE005S R88A-CAWE005B

10 m R88A-CAWE010S R88A-CAWE010B

15 m R88A-CAWE015S R88A-CAWE015B

20 m R88A-CAWE020S R88A-CAWE020B

30 m R88A-CAWE030S R88A-CAWE030B

40 m R88A-CAWE040S R88A-CAWE040B

50 m R88A-CAWE050S R88A-CAWE050B

7.5～11 kW

（见注1） 

3 m R88A-CAWF003S R88A-CAWE003B

5 m R88A-CAWF005S R88A-CAWE005B
 

10 m R88A-CAWF010S R88A-CAWE010B

15 m R88A-CAWF015S R88A-CAWE015B

20 m R88A-CAWF020S R88A-CAWE020B

30 m R88A-CAWF030S R88A-CAWE030B

40 m R88A-CAWF040S R88A-CAWE040B

50 m R88A-CAWF050S R88A-CAWE050B
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规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无键直轴 带键直轴 无键直轴 带键直轴

无制动器 100 V 100 W R88M-WP10030L R88M-WP10030L-S1 R88M-WP10030S R88M-WP10030S-S1

200 W R88M-WP20030L R88M-WP20030L-S1 R88M-WP20030S R88M-WP20030S-S1

200 V 100 W R88M-WP10030H R88M-WP10030H-S1 R88M-WP10030T R88M-WP10030T-S1

200 W R88M-WP20030H R88M-WP20030H-S1 R88M-WP20030T R88M-WP20030T-S1

400 W R88M-WP40030H R88M-WP40030H-S1 R88M-WP40030T R88M-WP40030T-S1

750 W R88M-WP75030H R88M-WP75030H-S1 R88M-WP75030T R88M-WP75030T-S1

1.5 kW R88M-WP1K530H R88M-WP1K530H-S1 R88M-WP1K530T R88M-WP1K530T-S1

有制动器 100 V 100 W R88M-WP10030L-B R88M-WP10030L-BS1 R88M-WP10030S-B R88M-WP10030S-BS1

200 W R88M-WP20030L-B R88M-WP20030L-BS1 R88M-WP20030S-B R88M-WP20030S-BS1

200 V 100 W R88M-WP10030H-B R88M-WP10030H-BS1 R88M-WP10030T-B R88M-WP10030T-BS1

200 W R88M-WP20030H-B R88M-WP20030H-BS1 R88M-WP20030T-B R88M-WP20030T-BS1

400 W R88M-WP40030H-B R88M-WP40030H-BS1 R88M-WP40030T-B R88M-WP40030T-BS1

750 W R88M-WP75030H-B R88M-WP75030H-BS1 R88M-WP75030T-B R88M-WP75030T-BS1

1.5 kW R88M-WP1K530H-B R88M-WP1K530H-BS1 R88M-WP1K530T-B R88M-WP1K530T-BS1

规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无键直轴 带键直轴 无键直轴 带键直轴

无制动器 200 V 300 W R88M-W30010H R88M-W30010H-S2 R88M-W30010T R88M-W30010T-S2

600 W R88M-W60010H R88M-W60010H-S2 R88M-W60010T R88M-W60010T-S2

900 W R88M-W90010H R88M-W90010H-S2 R88M-W90010T R88M-W90010T-S2

1.2 kW R88M-W1K210H R88M-W1K210H-S2 R88M-W1K210T R88M-W1K210T-S2

2 kW R88M-W2K010H R88M-W2K010H-S2 R88M-W2K010T R88M-W2K010T-S2

3 kW R88M-W3K010H R88M-W3K010H-S2 R88M-W3K010T R88M-W3K010T-S2

4 kW R88M-W4K010H R88M-W4K010H-S2 R88M-W4K010T R88M-W4K010T-S2

5.5 kW R88M-W5K510H R88M-W5K510H-S2 R88M-W5K510T R88M-W5K510T-S2

有制动器 200 V 300 W R88M-W30010H-B R88M-W30010H-BS2 R88M-W30010T-B R88M-W30010T-BS2

600 W R88M-W60010H-B R88M-W60010H-BS2 R88M-W60010T-B R88M-W60010T-BS2

900 W R88M-W90010H-B R88M-W90010H-BS2 R88M-W90010T-B R88M-W90010T-BS2

1.2 kW R88M-W1K210H-B R88M-W1K210H-BS2 R88M-W1K210T-B R88M-W1K210T-BS2

2 kW R88M-W2K010H-B R88M-W2K010H-BS2 R88M-W2K010T-B R88M-W2K010T-BS2

3 kW R88M-W3K010H-B R88M-W3K010H-BS2 R88M-W3K010T-B R88M-W3K010T-BS2

4 kW R88M-W4K010H-B R88M-W4K010H-BS2 R88M-W4K010T-B R88M-W4K010T-BS2

5.5 kW R88M-W5K510H-B R88M-W5K510H-BS2 R88M-W5K510T-B R88M-W5K510T-BS2

标准型号和规格 第2章

• 3,000-r/min扁平型伺服电机

• 1,000-r/min伺服电机

2-8  
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规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无键直轴 带键直轴 无键直轴 带键直轴

无制动器 200 V 450 W --- --- R88M-W45015T R88M-W45015T-S2

850 W --- --- R88M-W85015T R88M-W85015T-S2

1.3 kW --- --- R88M-W1K315T R88M-W1K315T-S2

1.8 kW --- --- R88M-W1K815T R88M-W1K815T-S2

2.9 kW --- --- R88M-W2K915T R88M-W2K915T-S2

4.4 kW --- --- R88M-W4K415T R88M-W4K415T-S2

5.5 kW --- --- R88M-W5K515T R88M-W5K515T-S2

7.5 kW --- --- R88M-W7K515T R88M-W7K515T-S2

11 kW --- --- R88M-W11K015T R88M-W11K015T-S2

15 kW --- --- R88M-W15K015T R88M-W15K015T-S2

有制动器 200 V 450 W --- --- R88M-W45015T-B R88M-W45015T-BS2

850 W --- --- R88M-W85015T-B R88M-W85015T-BS2

1.3 kW --- --- R88M-W1K315T-B R88M-W1K315T-BS2

1.8 kW --- --- R88M-W1K815T-B R88M-W1K815T-BS2

2.9 kW --- --- R88M-W2K915T-B R88M-W2K915T-BS2

4.4 kW --- --- R88M-W4K415T-B R88M-W4K415T-BS2

5.5 kW --- --- R88M-W5K515T-B R88M-W5K515T-BS2

7.5 kW --- --- R88M-W7K515T-B R88M-W7K515T-BS2

11 kW --- --- R88M-W11K015T-B R88M-W11K015T-BS2

15 kW --- --- R88M-W15K015T-B R88M-W15K015T-BS2

标准型号和规格 第2章

• 1,500-r/min伺服电机
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规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无键直轴 带键直轴 无键直轴 带键直轴

无制动器 100 V 100 W R88M-WP10030L R88M-WP10030L-S1 R88M-WP10030S R88M-WP10030S-S1

200 W R88M-WP20030L R88M-WP20030L-S1 R88M-WP20030S R88M-WP20030S-S1

200 V 100 W R88M-WP10030H R88M-WP10030H-S1 R88M-WP10030T R88M-WP10030T-S1

200 W R88M-WP20030H R88M-WP20030H-S1 R88M-WP20030T R88M-WP20030T-S1

400 W R88M-WP40030H R88M-WP40030H-S1 R88M-WP40030T R88M-WP40030T-S1

750 W R88M-WP75030H R88M-WP75030H-S1 R88M-WP75030T R88M-WP75030T-S1

1.5 kW R88M-WP1K530H R88M-WP1K530H-S1 R88M-WP1K530T R88M-WP1K530T-S1

有制动器 100 V 100 W R88M-WP10030L-B R88M-WP10030L-BS1 R88M-WP10030S-B R88M-WP10030S-BS1

200 W R88M-WP20030L-B R88M-WP20030L-BS1 R88M-WP20030S-B R88M-WP20030S-BS1

200 V 100 W R88M-WP10030H-B R88M-WP10030H-BS1 R88M-WP10030T-B R88M-WP10030T-BS1

200 W R88M-WP20030H-B R88M-WP20030H-BS1 R88M-WP20030T-B R88M-WP20030T-BS1

400 W R88M-WP40030H-B R88M-WP40030H-BS1 R88M-WP40030T-B R88M-WP40030T-BS1

750 W R88M-WP75030H-B R88M-WP75030H-BS1 R88M-WP75030T-B R88M-WP75030T-BS1

1.5 kW R88M-WP1K530H-B R88M-WP1K530H-BS1 R88M-WP1K530T-B R88M-WP1K530T-BS1

规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无键直轴 带键直轴 无键直轴 带键直轴

无制动器 200 V 300 W R88M-W30010H R88M-W30010H-S2 R88M-W30010T R88M-W30010T-S2

600 W R88M-W60010H R88M-W60010H-S2 R88M-W60010T R88M-W60010T-S2

900 W R88M-W90010H R88M-W90010H-S2 R88M-W90010T R88M-W90010T-S2

1.2 kW R88M-W1K210H R88M-W1K210H-S2 R88M-W1K210T R88M-W1K210T-S2

2 kW R88M-W2K010H R88M-W2K010H-S2 R88M-W2K010T R88M-W2K010T-S2

3 kW R88M-W3K010H R88M-W3K010H-S2 R88M-W3K010T R88M-W3K010T-S2

4 kW R88M-W4K010H R88M-W4K010H-S2 R88M-W4K010T R88M-W4K010T-S2

5.5 kW R88M-W5K510H R88M-W5K510H-S2 R88M-W5K510T R88M-W5K510T-S2

有制动器 200 V 300 W R88M-W30010H-B R88M-W30010H-BS2 R88M-W30010T-B R88M-W30010T-BS2

600 W R88M-W60010H-B R88M-W60010H-BS2 R88M-W60010T-B R88M-W60010T-BS2

900 W R88M-W90010H-B R88M-W90010H-BS2 R88M-W90010T-B R88M-W90010T-BS2

1.2 kW R88M-W1K210H-B R88M-W1K210H-BS2 R88M-W1K210T-B R88M-W1K210T-BS2

2 kW R88M-W2K010H-B R88M-W2K010H-BS2 R88M-W2K010T-B R88M-W2K010T-BS2

3 kW R88M-W3K010H-B R88M-W3K010H-BS2 R88M-W3K010T-B R88M-W3K010T-BS2

4 kW R88M-W4K010H-B R88M-W4K010H-BS2 R88M-W4K010T-B R88M-W4K010T-BS2

5.5 kW R88M-W5K510H-B R88M-W5K510H-BS2 R88M-W5K510T-B R88M-W5K510T-BS2
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规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无键直轴 带键直轴 无键直轴 带键直轴

无制动器 200 V 1 kW R88M-W1K030H-O R88M-W1K030H-OS2 R88M-W1K030T-O R88M-W1K030T-OS2

1.5 kW R88M-W1K530H-O R88M-W1K530H-OS2 R88M-W1K530T-O R88M-W1K530T-OS2

2 kW R88M-W2K030H-O R88M-W2K030H-OS2 R88M-W2K030T-O R88M-W2K030T-OS2

3 kW R88M-W3K030H-O R88M-W3K030H-OS2 R88M-W3K030T-O R88M-W3K030T-OS2

4 kW R88M-W4K030H-O R88M-W4K030H-OS2 R88M-W4K030T-O R88M-W4K030T-OS2

5 kW R88M-W5K030H-O R88M-W5K030H-OS2 R88M-W5K030T-O R88M-W5K030T-OS2

有制动器 200 V 1 kW R88M-W1K030H-BO R88M-W1K030H-BOS2 R88M-W1K030T-BO R88M-W1K030T-BOS2

1.5 kW R88M-W1K530H-BO R88M-W1K530H-BOS2 R88M-W1K530T-BO R88M-W1K530T-BOS2

2 kW R88M-W2K030H-BO R88M-W2K030H-BOS2 R88M-W2K030T-BO R88M-W2K030T-BOS2

3 kW R88M-W3K030H-BO R88M-W3K030H-BOS2 R88M-W3K030T-BO R88M-W3K030T-BOS2

4 kW R88M-W4K030H-BO R88M-W4K030H-BOS2 R88M-W4K030T-BO R88M-W4K030T-BOS2

5 kW R88M-W5K030H-BO R88M-W5K030H-BOS2 R88M-W5K030T-BO R88M-W5K030T-BOS2

规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无键直轴 带键直轴 无键直轴 带键直轴

无制动器 100 V 100 W R88M-WP10030L-W R88M-WP10030L-WS1 R88M-WP10030S-W R88M-WP10030S-WS1

200 W R88M-WP20030L-W R88M-WP20030L-WS1 R88M-WP20030S-W R88M-WP20030S-WS1

200 V 100 W R88M-WP10030H-W R88M-WP10030H-WS1 R88M-WP10030T-W R88M-WP10030T-WS1

200 W R88M-WP20030H-W R88M-WP20030H-WS1 R88M-WP20030T-W R88M-WP20030T-WS1

400 W R88M-WP40030H-W R88M-WP40030H-WS1 R88M-WP40030T-W R88M-WP40030T-WS1

750 W R88M-WP75030H-W R88M-WP75030H-WS1 R88M-WP75030T-W R88M-WP75030T-WS1

1.5 kW R88M-WP1K530H-W R88M-WP1K530H-WS1 R88M-WP1K530T-W R88M-WP1K530T-WS1

有制动器 100 V 100 W R88M-WP10030L-BW R88M-WP10030L-BWS1 R88M-WP10030S-BW R88M-WP10030S-BWS1

200 W R88M-WP20030L-BW R88M-WP20030L-BWS1 R88M-WP20030S-BW R88M-WP20030S-BWS1

200 V 100 W R88M-WP10030H-BW R88M-WP10030H-BWS1 R88M-WP10030T-BW R88M-WP10030T-BWS1

200 W R88M-WP20030H-BW R88M-WP20030H-BWS1 R88M-WP20030T-BW R88M-WP20030T-BWS1

400 W R88M-WP40030H-BW R88M-WP40030H-BWS1 R88M-WP40030T-BW R88M-WP40030T-BWS1

750 W R88M-WP75030H-BW R88M-WP75030H-BWS1 R88M-WP75030T-BW R88M-WP75030T-BWS1

1.5 kW R88M-WP1K530H-BW R88M-WP1K530H-BWS1 R88M-WP1K530T-BW R88M-WP1K530T-BWS1

标准型号和规格 第2章

■ IP67（防水）伺服电机
• 3,000-r/min伺服电机

• 3,000-r/min扁平型伺服电机

2-10  
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规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无键直轴 带键直轴 无键直轴 带键直轴

无制动器 200 V 300 W R88M-W30010H-O R88M-W30010H-OS2 R88M-W30010T-O R88M-W30010T-OS2

600 W R88M-W60010H-O R88M-W60010H-OS2 R88M-W60010T-O R88M-W60010T-OS2

900 W R88M-W90010H-O R88M-W90010H-OS2 R88M-W90010T-O R88M-W90010T-OS2

1.2 kW R88M-W1K210H-O R88M-W1K210H-OS2 R88M-W1K210T-O R88M-W1K210T-OS2

2 kW R88M-W2K010H-O R88M-W2K010H-OS2 R88M-W2K010T-O R88M-W2K010T-OS2

3 kW R88M-W3K010H-O R88M-W3K010H-OS2 R88M-W3K010T-O R88M-W3K010T-OS2

4 kW R88M-W4K010H-O R88M-W4K010H-OS2 R88M-W4K010T-O R88M-W4K010T-OS2

5.5 kW R88M-W5K510H-O R88M-W5K510H-OS2 R88M-W5K510T-O R88M-W5K510T-OS2

有制动器 200 V 300 W R88M-W30010H-BO R88M-W30010H-BOS2 R88M-W30010T-BO R88M-W30010T-BOS2

600 W R88M-W60010H-BO R88M-W60010H-BOS2 R88M-W60010T-BO R88M-W60010T-BOS2

900 W R88M-W90010H-BO R88M-W90010H-BOS2 R88M-W90010T-BO R88M-W90010T-BOS2

1.2 kW R88M-W1K210H-BO R88M-W1K210H-BOS2 R88M-W1K210T-BO R88M-W1K210T-BOS2

2 kW R88M-W2K010H-BO R88M-W2K010H-BOS2 R88M-W2K010T-BO R88M-W2K010T-BOS2

3 kW R88M-W3K010H-BO R88M-W3K010H-BOS2 R88M-W3K010T-BO R88M-W3K010T-BOS2

4 kW R88M-W4K010H-BO R88M-W4K010H-BOS2 R88M-W4K010T-BO R88M-W4K010T-BOS2

5.5 kW R88M-W5K510H-BO R88M-W5K510H-BOS2 R88M-W5K510T-BO R88M-W5K510T-BOS2

规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无键直轴 带键直轴 无键直轴 带键直轴

无制动器 200 V 450 W --- --- R88M-W45015T-O R88M-W45015T-OS2

850 W --- --- R88M-W85015T-O R88M-W85015T-OS2

1.3 kW --- --- R88M-W1K315T-O R88M-W1K315T-OS2

1.8 kW --- --- R88M-W1K815T-O R88M-W1K815T-OS2

2.9 kW --- --- R88M-W2K915T-O R88M-W2K915T-OS2

4.4 kW --- --- R88M-W4K415T-O R88M-W4K415T-OS2

5.5 kW --- --- R88M-W5K515T-O R88M-W5K515T-OS2

7.5 kW --- --- R88M-W7K515T-O R88M-W7K515T-OS2

11 kW --- --- R88M-W11K015T-O R88M-W11K015T-OS2

15 kW --- --- R88M-W15K015T-O R88M-W15K015T-OS2

有制动器 200 V 450 W --- --- R88M-W45015T-BO R88M-W45015T-BOS2

850 W --- --- R88M-W85015T-BO R88M-W85015T-BOS2

1.3 kW --- --- R88M-W1K315T-BO R88M-W1K315T-BOS2

1.8 kW --- --- R88M-W1K815T-BO R88M-W1K815T-BOS2

2.9 kW --- --- R88M-W2K915T-BO R88M-W2K915T-BOS2

4.4 kW --- --- R88M-W4K415T-BO R88M-W4K415T-BOS2

5.5 kW --- --- R88M-W5K515T-BO R88M-W5K515T-BOS2

7.5 kW --- --- R88M-W7K515T-BO R88M-W7K515T-BOS2

11 kW --- --- R88M-W11K015T-BO R88M-W11K015T-BOS2

15 kW --- --- R88M-W15K015T-BO R88M-W15K015T-BOS2

标准型号和规格 第2章

• 1,000-r/min伺服电机

• 1,500-r/min伺服电机
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规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无键直轴 带键直轴 无键直轴 带键直轴

无制动器 200 V 1 kW R88M-W1K030H-O R88M-W1K030H-OS2 R88M-W1K030T-O R88M-W1K030T-OS2

1.5 kW R88M-W1K530H-O R88M-W1K530H-OS2 R88M-W1K530T-O R88M-W1K530T-OS2

2 kW R88M-W2K030H-O R88M-W2K030H-OS2 R88M-W2K030T-O R88M-W2K030T-OS2

3 kW R88M-W3K030H-O R88M-W3K030H-OS2 R88M-W3K030T-O R88M-W3K030T-OS2

4 kW R88M-W4K030H-O R88M-W4K030H-OS2 R88M-W4K030T-O R88M-W4K030T-OS2

5 kW R88M-W5K030H-O R88M-W5K030H-OS2 R88M-W5K030T-O R88M-W5K030T-OS2

有制动器 200 V 1 kW R88M-W1K030H-BO R88M-W1K030H-BOS2 R88M-W1K030T-BO R88M-W1K030T-BOS2

1.5 kW R88M-W1K530H-BO R88M-W1K530H-BOS2 R88M-W1K530T-BO R88M-W1K530T-BOS2

2 kW R88M-W2K030H-BO R88M-W2K030H-BOS2 R88M-W2K030T-BO R88M-W2K030T-BOS2

3 kW R88M-W3K030H-BO R88M-W3K030H-BOS2 R88M-W3K030T-BO R88M-W3K030T-BOS2

4 kW R88M-W4K030H-BO R88M-W4K030H-BOS2 R88M-W4K030T-BO R88M-W4K030T-BOS2

5 kW R88M-W5K030H-BO R88M-W5K030H-BOS2 R88M-W5K030T-BO R88M-W5K030T-BOS2

规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无键直轴 带键直轴 无键直轴 带键直轴

无制动器 100 V 100 W R88M-WP10030L-W R88M-WP10030L-WS1 R88M-WP10030S-W R88M-WP10030S-WS1

200 W R88M-WP20030L-W R88M-WP20030L-WS1 R88M-WP20030S-W R88M-WP20030S-WS1

200 V 100 W R88M-WP10030H-W R88M-WP10030H-WS1 R88M-WP10030T-W R88M-WP10030T-WS1

200 W R88M-WP20030H-W R88M-WP20030H-WS1 R88M-WP20030T-W R88M-WP20030T-WS1

400 W R88M-WP40030H-W R88M-WP40030H-WS1 R88M-WP40030T-W R88M-WP40030T-WS1

750 W R88M-WP75030H-W R88M-WP75030H-WS1 R88M-WP75030T-W R88M-WP75030T-WS1

1.5 kW R88M-WP1K530H-W R88M-WP1K530H-WS1 R88M-WP1K530T-W R88M-WP1K530T-WS1

有制动器 100 V 100 W R88M-WP10030L-BW R88M-WP10030L-BWS1 R88M-WP10030S-BW R88M-WP10030S-BWS1

200 W R88M-WP20030L-BW R88M-WP20030L-BWS1 R88M-WP20030S-BW R88M-WP20030S-BWS1

200 V 100 W R88M-WP10030H-BW R88M-WP10030H-BWS1 R88M-WP10030T-BW R88M-WP10030T-BWS1

200 W R88M-WP20030H-BW R88M-WP20030H-BWS1 R88M-WP20030T-BW R88M-WP20030T-BWS1

400 W R88M-WP40030H-BW R88M-WP40030H-BWS1 R88M-WP40030T-BW R88M-WP40030T-BWS1

750 W R88M-WP75030H-BW R88M-WP75030H-BWS1 R88M-WP75030T-BW R88M-WP75030T-BWS1

1.5 kW R88M-WP1K530H-BW R88M-WP1K530H-BWS1 R88M-WP1K530T-BW R88M-WP1K530T-BWS1
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规格 基本型号 齿轮（减速比）

1/5 1/9 1/11 1/20 1/21 1/29 1/33 1/45

-G05BJ -G09BJ -G11BJ -G20BJ -G21BJ -G29BJ -G33BJ -G45BJ

100 V 30 W R88M-W03030L/S √ √ √ √

50 W R88M-W05030L/S √ √ √ √

100 W R88M-W10030L/S √ √ √ √

200 W R88M-W20030L/S √ √ √ √

200 V 30 W R88M-W03030H/T √ √ √ √

50 W R88M-W05030H/T √ √ √ √

100 W R88M-W10030H/T √ √ √ √

200 W R88M-W20030H/T √ √ √ √

400 W R88M-W40030H/T √ √ √ √

750 W R88M-W75030H/T √ √ √ √

1 kW R88M-W1K030H/T √ √ √ √ √

1.5 kW R88M-W1K530H/T √ √ √ √ √

2 kW R88M-W2K030H/T √ √ √ √ √

3 kW R88M-W3K030H/T √ √ √ √ √

4 kW R88M-W4K030H/T √ √ √ √

5 kW R88M-W5K030H/T √ √ √ 

规格 基本型号 齿轮（减速比）

1/5 1/9 1/11 1/20 1/21 1/29 1/33 1/45

-G05BJ -G09BJ -G11BJ -G20BJ -G21BJ -G29BJ -G33BJ -G45BJ

100 V 100 W R88M-WP10030L/S √ √ √ √

200 W R88M-WP20030L/S √ √ √ √

200 V 100 W R88M-WP10030H/T √ √ √ √

200 W R88M-WP20030H/T √ √ √ √

400 W R88M-WP40030H/T √ √ √ √

750 W R88M-WP75030H/T √ √ √ √

1.5 kW R88M-WP1K530H/T √ √ √ √

标准型号和规格 第2章

■ 带齿轮的伺服电机

● 伺服电机与标准齿轮组合表

标准齿轮是指最大齿隙为3度的高精度齿轮。标准轴为带键直轴（也可为30 ~ 750W的3,000- 
r/min电机以及3,000-r/min扁平型电机提供不带键的型号。不带键的型号有-G□□B后缀）。

注 框中有复选标记表示这两种型号可以组合。不复选该框表示不能组合。

• 3,000-r/min伺服电机

• 3,000-r/min扁平式伺服电机
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规格 基本型号 齿轮（减速比）

1/5 1/9 1/11 1/20 1/21 1/29 1/33 1/45

-G05BJ -G09BJ -G11BJ -G20BJ -G21BJ -G29BJ -G33BJ -G45BJ

200 V 300 W R88M-W30010H/T √ √ √ √ √

600 W R88M-W60010H/T √ √ √ √ √

900 W R88M-W90010H/T √ √ √ √ √

1.2 kW R88M-W1K210H/T √ √ √ √ √

2 kW R88M-W2K010H/T √ √ √

3 kW R88M-W3K010H/T √ √

4 kW R88M-W4K010H/T

5.5 kW R88M-W5K510H/T

规格 基本型号 齿轮（减速比）

1/5 1/9 1/11 1/20 1/21 1/29 1/33 1/45

-G05BJ -G09BJ -G11BJ -G20BJ -G21BJ -G29BJ -G33BJ -G45BJ

200 V 450 W R88M-W45015T √ √ √ √ √

850 W R88M-W85015T √ √ √ √ √

1.3 kW R88M-W1K315T √ √ √ √ √

1.8 kW R88M-W1K815T √ √ √ √

2.9 kW R88M-W2K915T √ √ √

4.4 kW R88M-W4K415T √ √

5.5 kW R88M-W5K515T

7.5 kW R88M-W7K515T

11 kW R88M-W11K015T

15 kW R88M-W15K015T

标准型号和规格 第2章

• 1,000-r/min伺服电机

• 1,500-r/min伺服电机

• 伺服电机与经济型齿轮组合表

经济型齿轮是指最大齿隙为45度的低成本齿轮。该轴为带键直轴。没有不带键的型号。

注 1. 1,000-r/min和1,500-r/min伺服电机不能与经济型齿轮组合使用。

注 2. 框中有复选标记表示这两个型号可以组合。不复选该框不能组合。
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规格 基本型号 齿轮（减速比）

1/5 1/9 1/11 1/20 1/21 1/29 1/33 1/45

-G05BJ -G09BJ -G11BJ -G20BJ -G21BJ -G29BJ -G33BJ -G45BJ

100 V 30 W R88M-W03030L/S √ √ √ √

50 W R88M-W05030L/S √ √ √ √

100 W R88M-W10030L/S √ √ √ √

200 W R88M-W20030L/S √ √ √ √

200 V 30 W R88M-W03030H/T √ √ √ √

50 W R88M-W05030H/T √ √ √ √

100 W R88M-W10030H/T √ √ √ √

200 W R88M-W20030H/T √ √ √ √

400 W R88M-W40030H/T √ √ √ √

750 W R88M-W75030H/T √ √ √ √

1 kW R88M-W1K030H/T √ √ √ √ √

1.5 kW R88M-W1K530H/T √ √ √ √ √

2 kW R88M-W2K030H/T √ √ √ √ √

3 kW R88M-W3K030H/T √ √ √ √ √

4 kW R88M-W4K030H/T √ √ √ √

5 kW R88M-W5K030H/T √ √ √ 

规格 基本型号 齿轮（减速比）

1/5 1/9 1/11 1/20 1/21 1/29 1/33 1/45

-G05BJ -G09BJ -G11BJ -G20BJ -G21BJ -G29BJ -G33BJ -G45BJ

100 V 100 W R88M-WP10030L/S √ √ √ √

200 W R88M-WP20030L/S √ √ √ √

200 V 100 W R88M-WP10030H/T √ √ √ √

200 W R88M-WP20030H/T √ √ √ √

400 W R88M-WP40030H/T √ √ √ √

750 W R88M-WP75030H/T √ √ √ √

1.5 kW R88M-WP1K530H/T √ √ √ √
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规格 基本型号 齿轮（减速比）

1/5 1/9 1/15 1/25

-G05CJ -G09CJ -G15CJ -G25CJ

100 V 30 W R88M-W03030L/S

50 W R88M-W05030L/S

100 W R88M-W10030L/S √ √ √ √ 

200 W R88M-W20030L/S √ √ √ √ 

200 V 30 W R88M-W03030H/T

50 W R88M-W05030H/T

100 W R88M-W10030H/T √ √ √ √ 

200 W R88M-W20030H/T √ √ √ √ 

400 W R88M-W40030H/T √ √ √ √ 

750 W R88M-W75030H/T √ √ √ √ 

1 kW R88M-W1K030H/T

1.5 kW R88M-W1K530H/T

2 kW R88M-W2K030H/T

3 kW R88M-W3K030H/T

4 kW R88M-W4K030H/T

5 kW R88M-W5K030H/T

规格 基本型号 齿轮（减速比）

1/5 1/9 1/15 1/25

-G05CJ -G09CJ -G15CJ -G25CJ

100 V 100 W R88M-WP10030L/S √ √ √ √ 

200 W R88M-WP20030L/S √ √ √ √ 

200 V 100 W R88M-WP10030H/T √ √ √ √ 

200 W R88M-WP20030H/T √ √ √ √

400 W R88M-WP40030H/T √ √ √ √ 

750 W R88M-WP75030H/T √ √ √ √ 

1.5 kW R88M-WP1K530H/T

标准型号和规格 第2章

• 3,000-r/min伺服电机

• 3,000-r/min扁平型伺服电机

2-14  
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规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无制动器 有制动器 无制动器 有制动器

100 V 30 W 1/5 R88M-W03030L-G05BJ R88M-W03030L-BG05BJ R88M-W03030S-G05BJ R88M-W03030S-BG05BJ

1/9 R88M-W03030L-G09BJ R88M-W03030L-BG09BJ R88M-W03030S-G09BJ R88M-W03030S-BG09BJ

1/21 R88M-W03030L-G21BJ R88M-W03030L-BG21BJ R88M-W03030S-G21BJ R88M-W03030S-BG21BJ

1/33 R88M-W03030L-G33BJ R88M-W03030L-BG33BJ R88M-W03030S-G33BJ R88M-W03030S-BG33BJ

50 W 1/5 R88M-W05030L-G05BJ R88M-W05030L-BG05BJ R88M-W05030S-G05BJ R88M-W05030S-BG05BJ

1/9 R88M-W05030L-G09BJ R88M-W05030L-BG09BJ R88M-W05030S-G09BJ R88M-W05030S-BG09BJ

1/21 R88M-W05030L-G21BJ R88M-W05030L-BG21BJ R88M-W05030S-G21BJ R88M-W05030S-BG21BJ

1/33 R88M-W05030L-G33BJ R88M-W05030L-BG33BJ R88M-W05030S-G33BJ R88M-W05030S-BG33BJ

100 W 1/5 R88M-W10030L-G05BJ R88M-W10030L-BG05BJ R88M-W10030S-G05BJ R88M-W10030S-BG05BJ

1/11 R88M-W10030L-G11BJ R88M-W10030L-BG11BJ R88M-W10030S-G11BJ R88M-W10030S-BG11BJ

1/21 R88M-W10030L-G21BJ R88M-W10030L-BG21BJ R88M-W10030S-G21BJ R88M-W10030S-BG21BJ

1/33 R88M-W10030L-G33BJ R88M-W10030L-BG33BJ R88M-W10030S-G33BJ R88M-W10030S-BG33BJ

200 W 1/5 R88M-W20030L-G05BJ R88M-W20030L-BG05BJ R88M-W20030S-G05BJ R88M-W20030S-BG05BJ

1/11 R88M-W20030L-G11BJ R88M-W20030L-BG11BJ R88M-W20030S-G11BJ R88M-W20030S-BG11BJ

1/21 R88M-W20030L-G21BJ R88M-W20030L-BG21BJ R88M-W20030S-G21BJ R88M-W20030S-BG21BJ

1/33 R88M-W20030L-G33BJ R88M-W20030L-BG33BJ R88M-W20030S-G33BJ R88M-W20030S-BG33BJ

200 V 30 W 1/5 R88M-W03030H-G05BJ R88M-W03030H-BG05BJ R88M-W03030T-G05BJ R88M-W03030T-BG05BJ

1/9 R88M-W03030H-G09BJ R88M-W03030H-BG09BJ R88M-W03030T-G09BJ R88M-W03030T-BG09BJ

1/21 R88M-W03030H-G21BJ R88M-W03030H-BG21BJ R88M-W03030T-G21BJ R88M-W03030T-BG21BJ

1/33 R88M-W03030H-G33BJ R88M-W03030H-BG33BJ R88M-W03030T-G33BJ R88M-W03030T-BG33BJ

50 W 1/5 R88M-W05030H-G05BJ R88M-W05030H-BG05BJ R88M-W05030T-G05BJ R88M-W05030T-BG05BJ

1/9 R88M-W05030H-G09BJ R88M-W05030H-BG09BJ R88M-W05030T-G09BJ R88M-W05030T-BG09BJ

1/21 R88M-W05030H-G21BJ R88M-W05030H-BG21BJ R88M-W05030T-G21BJ R88M-W05030T-BG21BJ

1/33 R88M-W05030H-G33BJ R88M-W05030H-BG33BJ R88M-W05030T-G33BJ R88M-W05030T-BG33BJ

100 W 1/5 R88M-W10030H-G05BJ R88M-W10030H-BG05BJ R88M-W10030T-G05BJ R88M-W10030T-BG05BJ

1/11 R88M-W10030H-G11BJ R88M-W10030H-BG11BJ R88M-W10030T-G11BJ R88M-W10030T-BG11BJ

1/21 R88M-W10030H-G21BJ R88M-W10030H-BG21BJ R88M-W10030T-G21BJ R88M-W10030T-BG21BJ

1/33 R88M-W10030H-G33BJ R88M-W10030H-BG33BJ R88M-W10030T-G33BJ R88M-W10030T-BG33BJ

200 W 1/5 R88M-W20030H-G05BJ R88M-W20030H-BG05BJ R88M-W20030T-G05BJ R88M-W20030T-BG05BJ

1/11 R88M-W20030H-G11BJ R88M-W20030H-BG11BJ R88M-W20030T-G11BJ R88M-W20030T-BG11BJ

1/21 R88M-W20030H-G21BJ R88M-W20030H-BG21BJ R88M-W20030T-G21BJ R88M-W20030T-BG21BJ

1/33 R88M-W20030H-G33BJ R88M-W20030H-BG33BJ R88M-W20030T-G33BJ R88M-W20030T-BG33BJ

400 W 1/5 R88M-W40030H-G05BJ R88M-W40030H-BG05BJ R88M-W40030T-G05BJ R88M-W40030T-BG05BJ

1/11 R88M-W40030H-G11BJ R88M-W40030H-BG11BJ R88M-W40030T-G11BJ R88M-W40030T-BG11BJ

1/21 R88M-W40030H-G21BJ R88M-W40030H-BG21BJ R88M-W40030T-G21BJ R88M-W40030T-BG21BJ

1/33 R88M-W40030H-G33BJ R88M-W40030H-BG33BJ R88M-W40030T-G33BJ R88M-W40030T-BG33BJ

750 W 1/5 R88M-W75030H-G05BJ R88M-W75030H-BG05BJ R88M-W75030T-G05BJ R88M-W75030T-BG05BJ

1/11 R88M-W75030H-G11BJ R88M-W75030H-BG11BJ R88M-W75030T-G11BJ R88M-W75030T-BG11BJ

1/21 R88M-W75030H-G21BJ R88M-W75030H-BG21BJ R88M-W75030T-G21BJ R88M-W75030T-BG21BJ

1/33 R88M-W75030H-G33BJ R88M-W75030H-BG33BJ R88M-W75030T-G33BJ R88M-W75030T-BG33BJ

1 kW 1/5 R88M-W1K030H-G05BJ R88M-W1K030H-BG05BJ R88M-W1K030T-G05BJ R88M-W1K030T-BG05BJ

1/9 R88M-W1K030H-G09BJ R88M-W1K030H-BG09BJ R88M-W1K030T-G09BJ R88M-W1K030T-BG09BJ

1/20 R88M-W1K030H-G20BJ R88M-W1K030H-BG20BJ R88M-W1K030T-G20BJ R88M-W1K030T-BG20BJ

1/29 R88M-W1K030H-G29BJ R88M-W1K030H-BG29BJ R88M-W1K030T-G29BJ R88M-W1K030T-BG29BJ

1/45 R88M-W1K030H-G45BJ R88M-W1K030H-BG45BJ R88M-W1K030T-G45BJ R88M-W1K030T-BG45BJ

1.5 kW 1/5 R88M-W1K530H-G05BJ R88M-W1K530H-BG05BJ R88M-W1K530T-G05BJ R88M-W1K530T-BG05BJ

1/9 R88M-W1K530H-G09BJ R88M-W1K530H-BG09BJ R88M-W1K530T-G09BJ R88M-W1K530T-BG09BJ

1/20 R88M-W1K530H-G20BJ R88M-W1K530H-BG20BJ R88M-W1K530T-G20BJ R88M-W1K530T-BG20BJ

1/29 R88M-W1K530H-G29BJ R88M-W1K530H-BG29BJ R88M-W1K530T-G29BJ R88M-W1K530T-BG29BJ

1/45 R88M-W1K530H-G45BJ R88M-W1K530H-BG45BJ R88M-W1K530T-G45BJ R88M-W1K530T-BG45BJ

标准型号和规格 第2章

● 带标准齿轮的伺服电机（带键直轴）

• 3,000-r/min伺服电机
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规格 基本型号 齿轮（减速比）

1/5 1/9 1/15 1/25

-G05CJ -G09CJ -G15CJ -G25CJ

100 V 30 W R88M-W03030L/S

50 W R88M-W05030L/S

100 W R88M-W10030L/S √ √ √ √ 

200 W R88M-W20030L/S √ √ √ √ 

200 V 30 W R88M-W03030H/T

50 W R88M-W05030H/T

100 W R88M-W10030H/T √ √ √ √ 

200 W R88M-W20030H/T √ √ √ √ 

400 W R88M-W40030H/T √ √ √ √ 

750 W R88M-W75030H/T √ √ √ √ 

1 kW R88M-W1K030H/T

1.5 kW R88M-W1K530H/T

2 kW R88M-W2K030H/T

3 kW R88M-W3K030H/T

4 kW R88M-W4K030H/T

5 kW R88M-W5K030H/T

规格 基本型号 齿轮（减速比）

1/5 1/9 1/15 1/25

-G05CJ -G09CJ -G15CJ -G25CJ

100 V 100 W R88M-WP10030L/S √ √ √ √ 

200 W R88M-WP20030L/S √ √ √ √ 

200 V 100 W R88M-WP10030H/T √ √ √ √ 

200 W R88M-WP20030H/T √ √ √ √

400 W R88M-WP40030H/T √ √ √ √ 

750 W R88M-WP75030H/T √ √ √ √ 

1.5 kW R88M-WP1K530H/T
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型号规格

带绝对值编码器带增量式编码器

有制动器无制动器有制动器无制动器

200 V 2 kW 1/5 R88M-W2K030H-G05BJ R88M-W2K030H-BG05BJ R88M-W2K030T-G05BJ R88M-W2K030T-BG05BJ

1/9 R88M-W2K030H-G09BJ R88M-W2K030H-BG09BJ R88M-W2K030T-G09BJ R88M-W2K030T-BG09BJ

1/20 R88M-W2K030H-G20BJ R88M-W2K030H-BG20BJ R88M-W2K030T-G20BJ R88M-W2K030T-BG20BJ

1/29 R88M-W2K030H-G29BJ R88M-W2K030H-BG29BJ R88M-W2K030T-G29BJ R88M-W2K030T-BG29BJ

1/45 R88M-W2K030H-G45BJ R88M-W2K030H-BG45BJ R88M-W2K030T-G45BJ R88M-W2K030T-BG45BJ

3 kW 1/5 R88M-W3K030H-G05BJ R88M-W3K030H-BG05BJ R88M-W3K030T-G05BJ R88M-W3K030T-BG05BJ

1/9 R88M-W3K030H-G09BJ R88M-W3K030H-BG09BJ R88M-W3K030T-G09BJ R88M-W3K030T-BG09BJ

1/20 R88M-W3K030H-G20BJ R88M-W3K030H-BG20BJ R88M-W3K030T-G20BJ R88M-W3K030T-BG20BJ

1/29 R88M-W3K030H-G29BJ R88M-W3K030H-BG29BJ R88M-W3K030T-G29BJ R88M-W3K030T-BG29BJ

1/45 R88M-W3K030H-G45BJ R88M-W3K030H-BG45BJ R88M-W3K030T-G45BJ R88M-W3K030T-BG45BJ

4 kW 1/5 R88M-W4K030H-G05BJ R88M-W4K030H-BG05BJ R88M-W4K030T-G05BJ R88M-W4K030T-BG05BJ

1/9 R88M-W4K030H-G09BJ R88M-W4K030H-BG09BJ R88M-W4K030T-G09BJ R88M-W4K030T-BG09BJ

1/20 R88M-W4K030H-G20BJ R88M-W4K030H-BG20BJ R88M-W4K030T-G20BJ R88M-W4K030T-BG20BJ

1/29 R88M-W4K030H-G29BJ R88M-W4K030H-BG29BJ R88M-W4K030T-G29BJ R88M-W4K030T-BG29BJ

5 kW 1/5 R88M-W5K030H-G05BJ R88M-W5K030H-BG05BJ R88M-W5K030T-G05BJ R88M-W5K030T-BG05BJ

1/9 R88M-W5K030H-G09BJ R88M-W5K030H-BG09BJ R88M-W5K030T-G09BJ R88M-W5K030T-BG09BJ

1/20 R88M-W5K030H-G20BJ R88M-W5K030H-BG20BJ R88M-W5K030T-G20BJ R88M-W5K030T-BG20BJ

规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无制动器 有制动器 无制动器 有制动器

100 V 100 W 1/5 R88M-WP10030L-G05BJ R88M-WP10030L-BG05BJ R88M-WP10030S-G05BJ R88M-WP10030S-BG05BJ

1/11 R88M-WP10030L-G11BJ R88M-WP10030L-BG11BJ R88M-WP10030S-G11BJ R88M-WP10030S-BG11BJ

1/21 R88M-WP10030L-G21BJ R88M-WP10030L-BG21BJ R88M-WP10030S-G21BJ R88M-WP10030S-BG21BJ

1/33 R88M-WP10030L-G33BJ R88M-WP10030L-BG33BJ R88M-WP10030S-G33BJ R88M-WP10030S-BG33BJ

200 W 1/5 R88M-WP20030L-G05BJ R88M-WP20030L-BG05BJ R88M-WP20030S-G05BJ R88M-WP20030S-BG05BJ

1/11 R88M-WP20030L-G11BJ R88M-WP20030L-BG11BJ R88M-WP20030S-G11BJ R88M-WP20030S-BG11BJ

1/21 R88M-WP20030L-G21BJ R88M-WP20030L-BG21BJ R88M-WP20030S-G21BJ R88M-WP20030S-BG21BJ

1/33 R88M-WP20030L-G33BJ R88M-WP20030L-BG33BJ R88M-WP20030S-G33BJ R88M-WP20030S-BG33BJ

200 V 100 W 1/5 R88M-WP10030H-G05BJ R88M-WP10030H-BG05BJ R88M-WP10030T-G05BJ R88M-WP10030T-BG05BJ

1/11 R88M-WP10030H-G11BJ R88M-WP10030H-BG11BJ R88M-WP10030T-G11BJ R88M-WP10030T-BG11BJ

1/21 R88M-WP10030H-G21BJ R88M-WP10030H-BG21BJ R88M-WP10030T-G21BJ R88M-WP10030T-BG21BJ

1/33 R88M-WP10030H-G33BJ R88M-WP10030H-BG33BJ R88M-WP10030T-G33BJ R88M-WP10030T-BG33BJ

200 W 1/5 R88M-WP20030H-G05BJ R88M-WP20030H-BG05BJ R88M-WP20030T-G05BJ R88M-WP20030T-BG05BJ

1/11 R88M-WP20030H-G11BJ R88M-WP20030H-BG11BJ R88M-WP20030T-G11BJ R88M-WP20030T-BG11BJ

1/21 R88M-WP20030H-G21BJ R88M-WP20030H-BG21BJ R88M-WP20030T-G21BJ R88M-WP20030T-BG21BJ

1/33 R88M-WP20030H-G33BJ R88M-WP20030H-BG33BJ R88M-WP20030T-G33BJ R88M-WP20030T-BG33BJ

400 W 1/5 R88M-WP40030H-G05BJ R88M-WP40030H-BG05BJ R88M-WP40030T-G05BJ R88M-WP40030T-BG05BJ

1/11 R88M-WP40030H-G11BJ R88M-WP40030H-BG11BJ R88M-WP40030T-G11BJ R88M-WP40030T-BG11BJ

1/21 R88M-WP40030H-G21BJ R88M-WP40030H-BG21BJ R88M-WP40030T-G21BJ R88M-WP40030T-BG21BJ

1/33 R88M-WP40030H-G33BJ R88M-WP40030H-BG33BJ R88M-WP40030T-G33BJ R88M-WP40030T-BG33BJ

750 W 1/5 R88M-WP75030H-G05BJ R88M-WP75030H-BG05BJ R88M-WP75030T-G05BJ R88M-WP75030T-BG05BJ

1/11 R88M-WP75030H-G11BJ R88M-WP75030H-BG11BJ R88M-WP75030T-G11BJ R88M-WP75030T-BG11BJ

1/21 R88M-WP75030H-G21BJ R88M-WP75030H-BG21BJ R88M-WP75030T-G21BJ R88M-WP75030T-BG21BJ

1/33 R88M-WP75030H-G33BJ R88M-WP75030H-BG33BJ R88M-WP75030T-G33BJ R88M-WP75030T-BG33BJ

1.5 kW 1/5 R88M-WP1K530H-G05BJ R88M-WP1K530H-BG05BJ R88M-WP1K530T-G05BJ R88M-WP1K530T-BG05BJ

1/11 R88M-WP1K530H-G11BJ R88M-WP1K530H-BG11BJ R88M-WP1K530T-G11BJ R88M-WP1K530T-BG11BJ

1/21 R88M-WP1K530H-G21BJ R88M-WP1K530H-BG21BJ R88M-WP1K530T-G21BJ R88M-WP1K530T-BG21BJ

1/33 R88M-WP1K530H-G33BJ R88M-WP1K530H-BG33BJ R88M-WP1K530T-G33BJ R88M-WP1K530T-BG33BJ

标准型号和规格 第2章

• 3,000-r/min扁平型伺服电机
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规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无制动器 有制动器 无制动器 有制动器

200 V 300 W 1/5 R88M-W30010H-G05BJ R88M-W30010H-BG05BJ R88M-W30010T-G05BJ R88M-W30010T-BG05BJ

1/9 R88M-W30010H-G09BJ R88M-W30010H-BG09BJ R88M-W30010T-G09BJ R88M-W30010T-BG09BJ

1/20 R88M-W30010H-G20BJ R88M-W30010H-BG20BJ R88M-W30010T-G20BJ R88M-W30010T-BG20BJ

1/29 R88M-W30010H-G29BJ R88M-W30010H-BG29BJ R88M-W30010T-G29BJ R88M-W30010T-BG29BJ

1/45 R88M-W30010H-G45BJ R88M-W30010H-BG45BJ R88M-W30010T-G45BJ R88M-W30010T-BG45BJ

600 W 1/5 R88M-W60010H-G05BJ R88M-W60010H-BG05BJ R88M-W60010T-G05BJ R88M-W60010T-BG05BJ

1/9 R88M-W60010H-G09BJ R88M-W60010H-BG09BJ R88M-W60010T-G09BJ R88M-W60010T-BG09BJ

1/20 R88M-W60010H-G20BJ R88M-W60010H-BG20BJ R88M-W60010T-G20BJ R88M-W60010T-BG20BJ

1/29 R88M-W60010H-G29BJ R88M-W60010H-BG29BJ R88M-W60010T-G29BJ R88M-W60010T-BG29BJ

1/45 R88M-W60010H-G45BJ R88M-W60010H-BG45BJ R88M-W60010T-G45BJ R88M-W60010T-BG45BJ

900 W 1/5 R88M-W90010H-G05BJ R88M-W90010H-BG05BJ R88M-W90010T-G05BJ R88M-W90010T-BG05BJ

1/9 R88M-W90010H-G09BJ R88M-W90010H-BG09BJ R88M-W90010T-G09BJ R88M-W90010T-BG09BJ

1/20 R88M-W90010H-G20BJ R88M-W90010H-BG20BJ R88M-W90010T-G20BJ R88M-W90010T-BG20BJ

1/29 R88M-W90010H-G29BJ R88M-W90010H-BG29BJ R88M-W90010T-G29BJ R88M-W90010T-BG29BJ

1/45 R88M-W90010H-G45BJ R88M-W90010H-BG45BJ R88M-W90010T-G45BJ R88M-W90010T-BG45BJ

1.2 kW 1/5 R88M-W1K210H-G05BJ R88M-W1K210H-BG05BJ R88M-W1K210T-G05BJ R88M-W1K210T-BG05BJ

1/9 R88M-W1K210H-G09BJ R88M-W1K210H-BG09BJ R88M-W1K210T-G09BJ R88M-W1K210T-BG09BJ

1/20 R88M-W1K210H-G20BJ R88M-W1K210H-BG20BJ R88M-W1K210T-G20BJ R88M-W1K210T-BG20BJ

1/29 R88M-W1K210H-G29BJ R88M-W1K210H-BG29BJ R88M-W1K210T-G29BJ R88M-W1K210T-BG29BJ

1/45 R88M-W1K210H-G45BJ R88M-W1K210H-BG45BJ R88M-W1K210T-G45BJ R88M-W1K210T-BG45BJ

2 kW 1/5 R88M-W2K010H-G05BJ R88M-W2K010H-BG05BJ R88M-W2K010T-G05BJ R88M-W2K010T-BG05BJ

1/9 R88M-W2K010H-G09BJ R88M-W2K010H-BG09BJ R88M-W2K010T-G09BJ R88M-W2K010T-BG09BJ

1/20 R88M-W2K010H-G20BJ R88M-W2K010H-BG20BJ R88M-W2K010T-G20BJ R88M-W2K010T-BG20BJ

3 kW 1/5 R88M-W3K010H-G05BJ R88M-W3K010H-BG05BJ R88M-W3K010T-G05BJ R88M-W3K010T-BG05BJ

1/9 R88M-W3K010H-G09BJ R88M-W3K010H-BG09BJ R88M-W3K010T-G09BJ R88M-W3K010T-BG09BJ

标准型号和规格 第2章

• 1,000-r/min伺服电机
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型号规格

带绝对值编码器带增量式编码器

有制动器无制动器有制动器无制动器

200 V 2 kW 1/5 R88M-W2K030H-G05BJ R88M-W2K030H-BG05BJ R88M-W2K030T-G05BJ R88M-W2K030T-BG05BJ

1/9 R88M-W2K030H-G09BJ R88M-W2K030H-BG09BJ R88M-W2K030T-G09BJ R88M-W2K030T-BG09BJ

1/20 R88M-W2K030H-G20BJ R88M-W2K030H-BG20BJ R88M-W2K030T-G20BJ R88M-W2K030T-BG20BJ

1/29 R88M-W2K030H-G29BJ R88M-W2K030H-BG29BJ R88M-W2K030T-G29BJ R88M-W2K030T-BG29BJ

1/45 R88M-W2K030H-G45BJ R88M-W2K030H-BG45BJ R88M-W2K030T-G45BJ R88M-W2K030T-BG45BJ

3 kW 1/5 R88M-W3K030H-G05BJ R88M-W3K030H-BG05BJ R88M-W3K030T-G05BJ R88M-W3K030T-BG05BJ

1/9 R88M-W3K030H-G09BJ R88M-W3K030H-BG09BJ R88M-W3K030T-G09BJ R88M-W3K030T-BG09BJ

1/20 R88M-W3K030H-G20BJ R88M-W3K030H-BG20BJ R88M-W3K030T-G20BJ R88M-W3K030T-BG20BJ

1/29 R88M-W3K030H-G29BJ R88M-W3K030H-BG29BJ R88M-W3K030T-G29BJ R88M-W3K030T-BG29BJ

1/45 R88M-W3K030H-G45BJ R88M-W3K030H-BG45BJ R88M-W3K030T-G45BJ R88M-W3K030T-BG45BJ

4 kW 1/5 R88M-W4K030H-G05BJ R88M-W4K030H-BG05BJ R88M-W4K030T-G05BJ R88M-W4K030T-BG05BJ

1/9 R88M-W4K030H-G09BJ R88M-W4K030H-BG09BJ R88M-W4K030T-G09BJ R88M-W4K030T-BG09BJ

1/20 R88M-W4K030H-G20BJ R88M-W4K030H-BG20BJ R88M-W4K030T-G20BJ R88M-W4K030T-BG20BJ

1/29 R88M-W4K030H-G29BJ R88M-W4K030H-BG29BJ R88M-W4K030T-G29BJ R88M-W4K030T-BG29BJ

5 kW 1/5 R88M-W5K030H-G05BJ R88M-W5K030H-BG05BJ R88M-W5K030T-G05BJ R88M-W5K030T-BG05BJ

1/9 R88M-W5K030H-G09BJ R88M-W5K030H-BG09BJ R88M-W5K030T-G09BJ R88M-W5K030T-BG09BJ

1/20 R88M-W5K030H-G20BJ R88M-W5K030H-BG20BJ R88M-W5K030T-G20BJ R88M-W5K030T-BG20BJ

规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无制动器 有制动器 无制动器 有制动器

100 V 100 W 1/5 R88M-WP10030L-G05BJ R88M-WP10030L-BG05BJ R88M-WP10030S-G05BJ R88M-WP10030S-BG05BJ

1/11 R88M-WP10030L-G11BJ R88M-WP10030L-BG11BJ R88M-WP10030S-G11BJ R88M-WP10030S-BG11BJ

1/21 R88M-WP10030L-G21BJ R88M-WP10030L-BG21BJ R88M-WP10030S-G21BJ R88M-WP10030S-BG21BJ

1/33 R88M-WP10030L-G33BJ R88M-WP10030L-BG33BJ R88M-WP10030S-G33BJ R88M-WP10030S-BG33BJ

200 W 1/5 R88M-WP20030L-G05BJ R88M-WP20030L-BG05BJ R88M-WP20030S-G05BJ R88M-WP20030S-BG05BJ

1/11 R88M-WP20030L-G11BJ R88M-WP20030L-BG11BJ R88M-WP20030S-G11BJ R88M-WP20030S-BG11BJ

1/21 R88M-WP20030L-G21BJ R88M-WP20030L-BG21BJ R88M-WP20030S-G21BJ R88M-WP20030S-BG21BJ

1/33 R88M-WP20030L-G33BJ R88M-WP20030L-BG33BJ R88M-WP20030S-G33BJ R88M-WP20030S-BG33BJ

200 V 100 W 1/5 R88M-WP10030H-G05BJ R88M-WP10030H-BG05BJ R88M-WP10030T-G05BJ R88M-WP10030T-BG05BJ

1/11 R88M-WP10030H-G11BJ R88M-WP10030H-BG11BJ R88M-WP10030T-G11BJ R88M-WP10030T-BG11BJ

1/21 R88M-WP10030H-G21BJ R88M-WP10030H-BG21BJ R88M-WP10030T-G21BJ R88M-WP10030T-BG21BJ

1/33 R88M-WP10030H-G33BJ R88M-WP10030H-BG33BJ R88M-WP10030T-G33BJ R88M-WP10030T-BG33BJ

200 W 1/5 R88M-WP20030H-G05BJ R88M-WP20030H-BG05BJ R88M-WP20030T-G05BJ R88M-WP20030T-BG05BJ

1/11 R88M-WP20030H-G11BJ R88M-WP20030H-BG11BJ R88M-WP20030T-G11BJ R88M-WP20030T-BG11BJ

1/21 R88M-WP20030H-G21BJ R88M-WP20030H-BG21BJ R88M-WP20030T-G21BJ R88M-WP20030T-BG21BJ

1/33 R88M-WP20030H-G33BJ R88M-WP20030H-BG33BJ R88M-WP20030T-G33BJ R88M-WP20030T-BG33BJ

400 W 1/5 R88M-WP40030H-G05BJ R88M-WP40030H-BG05BJ R88M-WP40030T-G05BJ R88M-WP40030T-BG05BJ

1/11 R88M-WP40030H-G11BJ R88M-WP40030H-BG11BJ R88M-WP40030T-G11BJ R88M-WP40030T-BG11BJ

1/21 R88M-WP40030H-G21BJ R88M-WP40030H-BG21BJ R88M-WP40030T-G21BJ R88M-WP40030T-BG21BJ

1/33 R88M-WP40030H-G33BJ R88M-WP40030H-BG33BJ R88M-WP40030T-G33BJ R88M-WP40030T-BG33BJ

750 W 1/5 R88M-WP75030H-G05BJ R88M-WP75030H-BG05BJ R88M-WP75030T-G05BJ R88M-WP75030T-BG05BJ

1/11 R88M-WP75030H-G11BJ R88M-WP75030H-BG11BJ R88M-WP75030T-G11BJ R88M-WP75030T-BG11BJ

1/21 R88M-WP75030H-G21BJ R88M-WP75030H-BG21BJ R88M-WP75030T-G21BJ R88M-WP75030T-BG21BJ

1/33 R88M-WP75030H-G33BJ R88M-WP75030H-BG33BJ R88M-WP75030T-G33BJ R88M-WP75030T-BG33BJ

1.5 kW 1/5 R88M-WP1K530H-G05BJ R88M-WP1K530H-BG05BJ R88M-WP1K530T-G05BJ R88M-WP1K530T-BG05BJ

1/11 R88M-WP1K530H-G11BJ R88M-WP1K530H-BG11BJ R88M-WP1K530T-G11BJ R88M-WP1K530T-BG11BJ

1/21 R88M-WP1K530H-G21BJ R88M-WP1K530H-BG21BJ R88M-WP1K530T-G21BJ R88M-WP1K530T-BG21BJ

1/33 R88M-WP1K530H-G33BJ R88M-WP1K530H-BG33BJ R88M-WP1K530T-G33BJ R88M-WP1K530T-BG33BJ
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规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无制动器 有制动器 无制动器 有制动器

200 V 450 W 1/5 --- --- R88M-W45015T-G05BJ R88M-W45015T-BG05BJ

1/9 --- --- R88M-W45015T-G09BJ R88M-W45015T-BG09BJ

1/20 --- --- R88M-W45015T-G20BJ R88M-W45015T-BG20BJ

1/29 --- --- R88M-W45015T-G29BJ R88M-W45015T-BG29BJ

1/45 --- --- R88M-W45015T-G45BJ R88M-W45015T-BG45BJ

850 W 1/5 --- --- R88M-W85015T-G05BJ R88M-W85015T-BG05BJ

1/9 --- --- R88M-W85015T-G09BJ R88M-W85015T-BG09BJ

1/20 --- --- R88M-W85015T-G20BJ R88M-W85015T-BG20BJ

1/29 --- --- R88M-W85015T-G29BJ R88M-W85015T-BG29BJ

1/45 --- --- R88M-W85015T-G45BJ R88M-W85015T-BG45BJ

1.3 kW 1/5 --- --- R88M-W1K315T-G05BJ R88M-W1K315T-BG05BJ

1/9 --- --- R88M-W1K315T-G09BJ R88M-W1K315T-BG09BJ

1/20 --- --- R88M-W1K315T-G20BJ R88M-W1K315T-BG20BJ

1/29 --- --- R88M-W1K315T-G29BJ R88M-W1K315T-BG29BJ

1/45 --- --- R88M-W1K315T-G45BJ R88M-W1K315T-BG45BJ

1.8 kW 1/5 --- --- R88M-W1K815T-G05BJ R88M-W1K815T-BG05BJ

1/9 --- --- R88M-W1K815T-G09BJ R88M-W1K815T-BG09BJ

1/20 --- --- R88M-W1K815T-G20BJ R88M-W1K815T-BG20BJ

1/29 --- --- R88M-W1K815T-G29BJ R88M-W1K815T-BG29BJ

2.9 kW 1/5 --- --- R88M-W2K915T-G05BJ R88M-W2K915T-BG05BJ

1/9 --- --- R88M-W2K915T-G09BJ R88M-W2K915T-BG09BJ

1/20 --- --- R88M-W2K915T-G20BJ R88M-W2K915T-BG20BJ

4.4 kW 1/5 --- --- R88M-W4K415T-G05BJ R88M-W4K415T-BG05BJ

1/9 --- --- R88M-W4K415T-G09BJ R88M-W4K415T-BG09BJ

标准型号和规格 第2章

• 1,500-r/min伺服电机
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规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无制动器 有制动器 无制动器 有制动器

100 V 100 W 1/5 R88M-W10030L-G05CJ R88M-W10030L-BG05CJ R88M-W10030S-G05CJ R88M-W10030S-BG05CJ

1/9 R88M-W10030L-G09CJ R88M-W10030L-BG09CJ R88M-W10030S-G09CJ R88M-W10030S-BG09CJ

1/15 R88M-W10030L-G15CJ R88M-W10030L-BG15CJ R88M-W10030S-G15CJ R88M-W10030S-BG15CJ

1/25 R88M-W10030L-G25CJ R88M-W10030L-BG25CJ R88M-W10030S-G25CJ R88M-W10030S-BG25CJ

200 W 1/5 R88M-W20030L-G05CJ R88M-W20030L-BG05CJ R88M-W20030S-G05CJ R88M-W20030S-BG05CJ

1/9 R88M-W20030L-G09CJ R88M-W20030L-BG09CJ R88M-W20030S-G09CJ R88M-W20030S-BG09CJ

1/15 R88M-W20030L-G15CJ R88M-W20030L-BG15CJ R88M-W20030S-G15CJ R88M-W20030S-BG15CJ

1/25 R88M-W20030L-G25CJ R88M-W20030L-BG25CJ R88M-W20030S-G25CJ R88M-W20030S-BG25CJ

200 V 100 W 1/5 R88M-W10030H-G05CJ R88M-W10030H-BG05CJ R88M-W10030T-G05CJ R88M-W10030T-BG05CJ

1/9 R88M-W10030H-G09CJ R88M-W10030H-BG09CJ R88M-W10030T-G09CJ R88M-W10030T-BG09CJ

1/15 R88M-W10030H-G15CJ R88M-W10030H-BG15CJ R88M-W10030T-G15CJ R88M-W10030T-BG15CJ

1/25 R88M-W10030H-G25CJ R88M-W10030H-BG25CJ R88M-W10030T-G25CJ R88M-W10030T-BG25CJ

200 W 1/5 R88M-W20030H-G05CJ R88M-W20030H-BG05CJ R88M-W20030T-G05CJ R88M-W20030T-BG05CJ

1/9 R88M-W20030H-G09CJ R88M-W20030H-BG09CJ R88M-W20030T-G09CJ R88M-W20030T-BG09CJ

1/15 R88M-W20030H-G15CJ R88M-W20030H-BG15CJ R88M-W20030T-G15CJ R88M-W20030T-BG15CJ

1/25 R88M-W20030H-G25CJ R88M-W20030H-BG25CJ R88M-W20030T-G25CJ R88M-W20030T-BG25CJ

400 W 1/5 R88M-W40030H-G05CJ R88M-W40030H-BG05CJ R88M-W40030T-G05CJ R88M-W40030T-BG05CJ

1/9 R88M-W40030H-G09CJ R88M-W40030H-BG09CJ R88M-W40030T-G09CJ R88M-W40030T-BG09CJ

1/15 R88M-W40030H-G15CJ R88M-W40030H-BG15CJ R88M-W40030T-G15CJ R88M-W40030T-BG15CJ

1/25 R88M-W40030H-G25CJ R88M-W40030H-BG25CJ R88M-W40030T-G25CJ R88M-W40030T-BG25CJ

750 W 1/5 R88M-W75030H-G05CJ R88M-W75030H-BG05CJ R88M-W75030T-G05CJ R88M-W75030T-BG05CJ

1/9 R88M-W75030H-G09CJ R88M-W75030H-BG09CJ R88M-W75030T-G09CJ R88M-W75030T-BG09CJ

1/15 R88M-W75030H-G15CJ R88M-W75030H-BG15CJ R88M-W75030T-G15CJ R88M-W75030T-BG15CJ

1/25 R88M-W75030H-G25CJ R88M-W75030H-BG25CJ R88M-W75030T-G25CJ R88M-W75030T-BG25CJ

标准型号和规格 第2章

● 带经济型齿轮的伺服电机（带键直轴）
• 3,000-r/min伺服电机
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规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无制动器 有制动器 无制动器 有制动器

200 V 450 W 1/5 --- --- R88M-W45015T-G05BJ R88M-W45015T-BG05BJ

1/9 --- --- R88M-W45015T-G09BJ R88M-W45015T-BG09BJ

1/20 --- --- R88M-W45015T-G20BJ R88M-W45015T-BG20BJ

1/29 --- --- R88M-W45015T-G29BJ R88M-W45015T-BG29BJ

1/45 --- --- R88M-W45015T-G45BJ R88M-W45015T-BG45BJ

850 W 1/5 --- --- R88M-W85015T-G05BJ R88M-W85015T-BG05BJ

1/9 --- --- R88M-W85015T-G09BJ R88M-W85015T-BG09BJ

1/20 --- --- R88M-W85015T-G20BJ R88M-W85015T-BG20BJ

1/29 --- --- R88M-W85015T-G29BJ R88M-W85015T-BG29BJ

1/45 --- --- R88M-W85015T-G45BJ R88M-W85015T-BG45BJ

1.3 kW 1/5 --- --- R88M-W1K315T-G05BJ R88M-W1K315T-BG05BJ

1/9 --- --- R88M-W1K315T-G09BJ R88M-W1K315T-BG09BJ

1/20 --- --- R88M-W1K315T-G20BJ R88M-W1K315T-BG20BJ

1/29 --- --- R88M-W1K315T-G29BJ R88M-W1K315T-BG29BJ

1/45 --- --- R88M-W1K315T-G45BJ R88M-W1K315T-BG45BJ

1.8 kW 1/5 --- --- R88M-W1K815T-G05BJ R88M-W1K815T-BG05BJ

1/9 --- --- R88M-W1K815T-G09BJ R88M-W1K815T-BG09BJ

1/20 --- --- R88M-W1K815T-G20BJ R88M-W1K815T-BG20BJ

1/29 --- --- R88M-W1K815T-G29BJ R88M-W1K815T-BG29BJ

2.9 kW 1/5 --- --- R88M-W2K915T-G05BJ R88M-W2K915T-BG05BJ

1/9 --- --- R88M-W2K915T-G09BJ R88M-W2K915T-BG09BJ

1/20 --- --- R88M-W2K915T-G20BJ R88M-W2K915T-BG20BJ

4.4 kW 1/5 --- --- R88M-W4K415T-G05BJ R88M-W4K415T-BG05BJ

1/9 --- --- R88M-W4K415T-G09BJ R88M-W4K415T-BG09BJ
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规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无制动器 有制动器 无制动器 有制动器

100 V 100 W 1/5 R88M-WP10030L-G05CJ R88M-WP10030L-BG05CJ R88M-WP10030S-G05CJ R88M-WP10030S-BG05CJ

1/9 R88M-WP10030L-G09CJ R88M-WP10030L-BG09CJ R88M-WP10030S-G09CJ R88M-WP10030S-BG09CJ

1/15 R88M-WP10030L-G15CJ R88M-WP10030L-BG15CJ R88M-WP10030S-G15CJ R88M-WP10030S-BG15CJ

1/25 R88M-WP10030L-G25CJ R88M-WP10030L-BG25CJ R88M-WP10030S-G25CJ R88M-WP10030S-BG25CJ

200 W 1/5 R88M-WP20030L-G05CJ R88M-WP20030L-BG05CJ R88M-WP20030S-G05CJ R88M-WP20030S-BG05CJ

1/9 R88M-WP20030L-G09CJ R88M-WP20030L-BG09CJ R88M-WP20030S-G09CJ R88M-WP20030S-BG09CJ

1/15 R88M-WP20030L-G15CJ R88M-WP20030L-BG15CJ R88M-WP20030S-G15CJ R88M-WP20030S-BG15CJ

1/25 R88M-WP20030L-G25CJ R88M-WP20030L-BG25CJ R88M-WP20030S-G25CJ R88M-WP20030S-BG25CJ

200 V 100 W 1/5 R88M-WP10030H-G05CJ R88M-WP10030H-BG05CJ R88M-WP10030T-G05CJ R88M-WP10030T-BG05CJ

1/9 R88M-WP10030H-G09CJ R88M-WP10030H-BG09CJ R88M-WP10030T-G09CJ R88M-WP10030T-BG09CJ

1/15 R88M-WP10030H-G15CJ R88M-WP10030H-BG15CJ R88M-WP10030T-G15CJ R88M-WP10030T-BG15CJ

1/25 R88M-WP10030H-G25CJ R88M-WP10030H-BG25CJ R88M-WP10030T-G25CJ R88M-WP10030T-BG25CJ

200 W 1/5 R88M-WP20030H-G05CJ R88M-WP20030H-BG05CJ R88M-WP20030T-G05CJ R88M-WP20030T-BG05CJ

1/9 R88M-WP20030H-G09CJ R88M-WP20030H-BG09CJ R88M-WP20030T-G09CJ R88M-WP20030T-BG09CJ

1/15 R88M-WP20030H-G15CJ R88M-WP20030H-BG15CJ R88M-WP20030T-G15CJ R88M-WP20030T-BG15CJ

1/25 R88M-WP20030H-G25CJ R88M-WP20030H-BG25CJ R88M-WP20030T-G25CJ R88M-WP20030T-BG25CJ

400 W 1/5 R88M-WP40030H-G05CJ R88M-WP40030H-BG05CJ R88M-WP40030T-G05CJ R88M-WP40030T-BG05CJ

1/9 R88M-WP40030H-G09CJ R88M-WP40030H-BG09CJ R88M-WP40030T-G09CJ R88M-WP40030T-BG09CJ

1/15 R88M-WP40030H-G15CJ R88M-WP40030H-BG15CJ R88M-WP40030T-G15CJ R88M-WP40030T-BG15CJ

1/25 R88M-WP40030H-G25CJ R88M-WP40030H-BG25CJ R88M-WP40030T-G25CJ R88M-WP40030T-BG25CJ

750 W 1/5 R88M-WP75030H-G05CJ R88M-WP75030H-BG05CJ R88M-WP75030T-G05CJ R88M-WP75030T-BG05CJ

1/9 R88M-WP75030H-G09CJ R88M-WP75030H-BG09CJ R88M-WP75030T-G09CJ R88M-WP75030T-BG09CJ

1/15 R88M-WP75030H-G15CJ R88M-WP75030H-BG15CJ R88M-WP75030T-G15CJ R88M-WP75030T-BG15CJ

1/25 R88M-WP75030H-G25CJ R88M-WP75030H-BG25CJ R88M-WP75030T-G25CJ R88M-WP75030T-BG25CJ

标准型号和规格 第2章

• 3,000-r/min扁平型伺服电机

2-20  



2-21  

电压 伺服电机 伺服电机

额定输出 带增量式编码器 带绝对值编码器

100 V 30 W R88M-W03030L-□ R88M-W03030S-□ R88D-WTA3HL
50 W R88M-W05030L-□ R88M-W05030S-□ R88D-WTA5HL
100 W R88M-W10030L-□ R88M-W10030S-□ R88D-WT01HL
200 W R88M-W20030L-□ R88M-W20030S-□ R88D-WT02HL

200 V 30 W R88M-W03030H-□ R88M-W03030T-□ R88D-WTA3H
50 W R88M-W05030H-□ R88M-W05030T-□ R88D-WTA5H
100 W R88M-W10030H-□ R88M-W10030T-□ R88D-WT01H
200 W R88M-W20030H-□ R88M-W20030T-□ R88D-WT02H
400 W R88M-W40030H-□ R88M-W40030T-□ R88D-WT04H
750 W R88M-W75030H-□ R88M-W75030T-□ R88D-WT08H
1 kW R88M-W1K030H-□ R88M-W1K030T-□ R88D-WT10H
1.5 kW R88M-W1K530H-□ R88M-W1K530T-□ R88D-WT15H
2 kW R88M-W2K030H-□ R88M-W2K030T-□ R88D-WT20H
3 kW R88M-W3K030H-□ R88M-W3K030T-□ R88D-WT30H
4 kW R88M-W4K030H-□ R88M-W4K030T-□ R88D-WT50H
5 kW R88M-W5K030H-□ R88M-W5K030T-□ R88D-WT50H

电压 伺服电机 伺服电机

额定输出 带增量式编码器 带绝对值编码器

100 V 100 W R88M-WP10030L-□ R88M-WP10030S-□ R88D-WT01HL
200 W R88M-WP20030L-□ R88M-WP20030S-□ R88D-WT02HL

200 V 100 W R88M-WP10030H-□ R88M-WP10030T-□ R88D-WT01H
200 W R88M-WP20030H-□ R88M-WP20030T-□ R88D-WT02H
400 W R88M-WP40030H-□ R88M-WP40030T-□ R88D-WT04H
750 W R88M-WP75030H-□ R88M-WP75030T-□ R88D-WT08H
1.5 kW R88M-WP1K530H-□ R88M-WP1K530T-□ R88D-WT15H

标准型号和规格 第2章

■ 3,000-r/min伺服电机与伺服驱动器

■ 3,000-r/min扁平型伺服电机与伺服驱动器
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2-2 伺服驱动器和伺服电机组合

本节中的表格列出了OMNUC W系列伺服驱动器与伺服电机的可用组合。型号末尾处的

框（-□）是可选项，如轴类型、制动器、防水功能、减速器等。

规格 型号

带增量式编码器 带绝对值编码器

无制动器 有制动器 无制动器 有制动器

100 V 100 W 1/5 R88M-WP10030L-G05CJ R88M-WP10030L-BG05CJ R88M-WP10030S-G05CJ R88M-WP10030S-BG05CJ

1/9 R88M-WP10030L-G09CJ R88M-WP10030L-BG09CJ R88M-WP10030S-G09CJ R88M-WP10030S-BG09CJ

1/15 R88M-WP10030L-G15CJ R88M-WP10030L-BG15CJ R88M-WP10030S-G15CJ R88M-WP10030S-BG15CJ

1/25 R88M-WP10030L-G25CJ R88M-WP10030L-BG25CJ R88M-WP10030S-G25CJ R88M-WP10030S-BG25CJ

200 W 1/5 R88M-WP20030L-G05CJ R88M-WP20030L-BG05CJ R88M-WP20030S-G05CJ R88M-WP20030S-BG05CJ

1/9 R88M-WP20030L-G09CJ R88M-WP20030L-BG09CJ R88M-WP20030S-G09CJ R88M-WP20030S-BG09CJ

1/15 R88M-WP20030L-G15CJ R88M-WP20030L-BG15CJ R88M-WP20030S-G15CJ R88M-WP20030S-BG15CJ

1/25 R88M-WP20030L-G25CJ R88M-WP20030L-BG25CJ R88M-WP20030S-G25CJ R88M-WP20030S-BG25CJ

200 V 100 W 1/5 R88M-WP10030H-G05CJ R88M-WP10030H-BG05CJ R88M-WP10030T-G05CJ R88M-WP10030T-BG05CJ

1/9 R88M-WP10030H-G09CJ R88M-WP10030H-BG09CJ R88M-WP10030T-G09CJ R88M-WP10030T-BG09CJ

1/15 R88M-WP10030H-G15CJ R88M-WP10030H-BG15CJ R88M-WP10030T-G15CJ R88M-WP10030T-BG15CJ

1/25 R88M-WP10030H-G25CJ R88M-WP10030H-BG25CJ R88M-WP10030T-G25CJ R88M-WP10030T-BG25CJ

200 W 1/5 R88M-WP20030H-G05CJ R88M-WP20030H-BG05CJ R88M-WP20030T-G05CJ R88M-WP20030T-BG05CJ

1/9 R88M-WP20030H-G09CJ R88M-WP20030H-BG09CJ R88M-WP20030T-G09CJ R88M-WP20030T-BG09CJ

1/15 R88M-WP20030H-G15CJ R88M-WP20030H-BG15CJ R88M-WP20030T-G15CJ R88M-WP20030T-BG15CJ

1/25 R88M-WP20030H-G25CJ R88M-WP20030H-BG25CJ R88M-WP20030T-G25CJ R88M-WP20030T-BG25CJ

400 W 1/5 R88M-WP40030H-G05CJ R88M-WP40030H-BG05CJ R88M-WP40030T-G05CJ R88M-WP40030T-BG05CJ

1/9 R88M-WP40030H-G09CJ R88M-WP40030H-BG09CJ R88M-WP40030T-G09CJ R88M-WP40030T-BG09CJ

1/15 R88M-WP40030H-G15CJ R88M-WP40030H-BG15CJ R88M-WP40030T-G15CJ R88M-WP40030T-BG15CJ

1/25 R88M-WP40030H-G25CJ R88M-WP40030H-BG25CJ R88M-WP40030T-G25CJ R88M-WP40030T-BG25CJ

750 W 1/5 R88M-WP75030H-G05CJ R88M-WP75030H-BG05CJ R88M-WP75030T-G05CJ R88M-WP75030T-BG05CJ

1/9 R88M-WP75030H-G09CJ R88M-WP75030H-BG09CJ R88M-WP75030T-G09CJ R88M-WP75030T-BG09CJ

1/15 R88M-WP75030H-G15CJ R88M-WP75030H-BG15CJ R88M-WP75030T-G15CJ R88M-WP75030T-BG15CJ

1/25 R88M-WP75030H-G25CJ R88M-WP75030H-BG25CJ R88M-WP75030T-G25CJ R88M-WP75030T-BG25CJ
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电压 伺服电机 伺服电机

额定输出 带增量式编码器 带绝对值编码器

200 V 300 W R88M-W30010H-□ R88M-W30010T-□ R88D-WT05H
600 W R88M-W60010H-□ R88M-W60010T-□ R88D-WT08H
900 W R88M-W90010H-□ R88M-W90010T-□ R88D-WT10H
1.2 kW R88M-W1K210H-□ R88M-W1K210T-□ R88D-WT15H
2 kW R88M-W2K010H-□ R88M-W2K010T-□ R88D-WT20H
3 kW R88M-W3K010H-□ R88M-W3K010T-□ R88D-WT30H
4 kW R88M-W4K010H-□ R88M-W4K010T-□ R88D-WT50H
5.5 kW R88M-W5K510H-□ R88M-W5K510T-□ R88D-WT60H

电压 伺服电机 伺服电机

额定输出 带增量式编码器 带绝对值编码器

200 V 450 W --- R88M-W45015T-□ R88D-WT05H
850 W --- R88M-W85015T-□ R88D-WT10H
1.3 kW --- R88M-W1K315T-□ R88D-WT15H
1.8 kW --- R88M-W1K815T-□ R88D-WT20H
2.9 kW --- R88M-W2K915T-□ R88D-WT30H
4.4 kW --- R88M-W4K415T-□ R88D-WT50H
5.5 kW --- R88M-W5K515T-□ R88D-WT60H
7.5 kW --- R88M-W7K515T-□ R88D-WT75H
11 kW --- R88M-W11K015T-□ R88D-WT150H
15 kW --- R88M-W15K015T-□ R88D-WT150H

标准型号和规格 第2章

■ 1,000-r/min伺服电机与伺服驱动器

■ 1,500-r/min伺服电机与伺服驱动器
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尺寸单位mm。

2-3-1 AC伺服驱动器

■ 单相100 V：R88D-WTA3HL/-WTA5HL/-WT01HL（30 ~ 100 W）
 单相200 V：R88D-WTA3H/-WTA5H/-WT01H/-WT02H（30 ~ 200 W）

● 墙式安装

标准型号和规格 第2章

● 前面板安装（使用安装托架）
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2-3 外形尺寸和安装尺寸
电压 伺服电机 伺服电机

额定输出 带增量式编码器 带绝对值编码器

200 V 300 W R88M-W30010H-□ R88M-W30010T-□ R88D-WT05H
600 W R88M-W60010H-□ R88M-W60010T-□ R88D-WT08H
900 W R88M-W90010H-□ R88M-W90010T-□ R88D-WT10H
1.2 kW R88M-W1K210H-□ R88M-W1K210T-□ R88D-WT15H
2 kW R88M-W2K010H-□ R88M-W2K010T-□ R88D-WT20H
3 kW R88M-W3K010H-□ R88M-W3K010T-□ R88D-WT30H
4 kW R88M-W4K010H-□ R88M-W4K010T-□ R88D-WT50H
5.5 kW R88M-W5K510H-□ R88M-W5K510T-□ R88D-WT60H

电压 伺服电机 伺服电机

额定输出 带增量式编码器 带绝对值编码器

200 V 450 W --- R88M-W45015T-□ R88D-WT05H
850 W --- R88M-W85015T-□ R88D-WT10H
1.3 kW --- R88M-W1K315T-□ R88D-WT15H
1.8 kW --- R88M-W1K815T-□ R88D-WT20H
2.9 kW --- R88M-W2K915T-□ R88D-WT30H
4.4 kW --- R88M-W4K415T-□ R88D-WT50H
5.5 kW --- R88M-W5K515T-□ R88D-WT60H
7.5 kW --- R88M-W7K515T-□ R88D-WT75H
11 kW --- R88M-W11K015T-□ R88D-WT150H
15 kW --- R88M-W15K015T-□ R88D-WT150H

外形尺寸 安装尺寸

2个， M4孔

外形尺寸 安装尺寸

5孔

2个， M4孔
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5孔 2个， M4孔

外形尺寸 安装尺寸

5孔

2个， M4孔

外形尺寸 安装尺寸

标准型号和规格 第2章

■ 单相100 V：R88D-WT02HL（200 W）
 单相200 V：R88D-WT04H（400 W）

● 墙式安装

● 前面板安装（使用安装托架）
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5孔 2个， M4孔

外形尺寸 安装尺寸

5孔

2个， M4孔

外形尺寸 安装尺寸

标准型号和规格 第2章

■ 三相200 V：R88D-WT05H/-WT08H/-WT10H（500 W ~ 1 kW）

● 墙式安装

● 前面板安装（使用安装托架）
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5孔 2个， M4孔

外形尺寸 安装尺寸

5孔

2个， M4孔

外形尺寸 安装尺寸
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5孔 4个， M4孔

外形尺寸 安装尺寸

2个， 5孔 4个， M4孔

外形尺寸 安装尺寸

标准型号和规格 第2章

■ 三相200 V：R88D-WT15H（1.5 kW）

● 墙式安装

● 前面板安装（使用安装托架）
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2个，5孔 4个， M5孔

外形尺寸 安装尺寸

4个， M5孔

外形尺寸 安装尺寸

标准型号和规格 第2章

■ 三相 200 V：R88D-WT20H/-WT30H（2 ~ 3 kW）

● 墙式安装

● 前面板安装（使用安装托架）
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5孔 4个， M4孔

外形尺寸 安装尺寸

2个， 5孔 4个， M4孔

外形尺寸 安装尺寸
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2个，5.7孔 4个， M5孔

5.7

3.2

外形尺寸 安装尺寸

4个， M5孔

外形尺寸 安装尺寸

标准型号和规格 第2章

■ 三相200 V：R88D-WT50H（5 kW）

● 墙式安装

● 前面板安装（使用安装托架）
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外形尺寸

最大230

安装尺寸

最大230

最大235

4个，M6孔

最
大

35
0

最
大

35
0

2个，7孔

180±0.5

35
5±

0.
5

标准型号和规格 第2章

■ 三相200V: R88D-WT60H/-WT75H（6 ~ 7.5 kW）

● 墙式安装

2-29  

2个，5.7孔 4个， M5孔

5.7

3.2

外形尺寸 安装尺寸

4个， M5孔

外形尺寸 安装尺寸
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外形尺寸

2个，7孔

安装尺寸

4个，M6孔

260

200±5

43
5±

0.
5

■ 三相200 V：R88D-WT150H（15 kW）

● 墙式安装

标准型号和规格 第2章
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2个，4.5孔

标准型号和规格 第2章

2-3-2 参数单元

■ 手持式参数单元：R88A-PR02W

2-31  

外形尺寸

2个，7孔

安装尺寸

4个，M6孔

260

200±5

43
5±

0.
5
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带键的轴端尺寸（-S1）

2个，4.3孔

6孔

直
径

30
h7直
径

S

带键和螺纹孔的轴端尺寸（-S2）
M（有效深度： ）ˇ

7孔6孔

规格 尺寸(mm)
LL S b h t1 M

R88M-W03030□-□ 69.5 6h6 2 2 1.2 M2.5 5

R88M-W05030□-□ 77 6h6 2 2 1.2

R88M-W10030□-□ 94.5 8h6 3 3 1.8 M3 6

标准型号和规格 第2章

2-3-3 AC伺服电机

■ 3,000-r/min伺服电机，无制动器

● 100 V AC: 30 W/50 W/100 W
 R88M-W03030L（-S1）/-W05030L（-S1）/-W10030L（-S1） [增量式]
 R88M-W03030S（-S1）/-W05030S（-S1）/-W10030S（-S1） [绝对值]

● 200 V AC: 30 W/50 W/100 W
 R88M-W03030H（-S1）/-W05030H（-S1）/-W10030H（-S1）[增量式] 
 R88M-W03030T（-S1）/-W05030T（-S1）/-W10030T（-S1） [绝对值]

直
径

S
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2个，4.3孔

6孔

带键的轴端尺寸（-BS1）

带键和螺纹孔的轴端尺寸（-BS2）

ˇ

7孔6孔

规格 尺寸(mm)
LL S b h t1 M

R88M-W03030□-B□ 101 6h6 2 2 1.2 M2.5 5

R88M-W05030□-B□ 108.5 6h6 2 2 1.2

R88M-W10030□-B□ 135 8h6 3 3 1.8 M3 6

直
径

30
h7直
径

S

M（有效深度： ）

标准型号和规格 第2章

■ 有制动器的3,000-r/min伺服电机

● 100 V AC: 30 W/50 W/100 W
 R88M-W03030L-B（S1）/-W05030L-B（S1）/-W10030L-B（S1） [增量式]
 R88M-W03030S-B（S1）/-W05030S-B（S1）/-W10030S-B（S1） [绝对值]

● 200 V AC: 30 W/50 W/100 W
 R88M-W03030H-B（S1）/-W05030H-B（S1）/-W10030H-B（S1） [增量式]
 R88M-W03030T-B（S1）/-W05030T-B（S1）/-W10030T-B（S1） [绝对值]
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带键的轴端尺寸（-S1）

2个，4.3孔

6孔

直
径

30
h7直
径

S

带键和螺纹孔的轴端尺寸（-S2）
M（有效深度： ）ˇ

7孔6孔

规格 尺寸(mm)
LL S b h t1 M

R88M-W03030□-□ 69.5 6h6 2 2 1.2 M2.5 5

R88M-W05030□-□ 77 6h6 2 2 1.2

R88M-W10030□-□ 94.5 8h6 3 3 1.8 M3 6
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750-W伺服电机输出部分的尺寸

直径D1

规格 尺寸(mm)
LL LR C D1 D2 G Z S QK

R88M-W20030□-□ 96.5 30 60 70 50h7 6 5.5 14h6 20
R88M-W40030□-□ 124.5 30 60 70 50h7 6 5.5 14h6 20
R88M-W75030□-□ 145 40 80 90 70h7 8 7 16h6 30

4个，Z孔

带键的轴端尺寸（-S1）

带键和螺纹孔的尺寸（-S2）

7孔

6孔

直
径

D
2直

径
S

M5
（有效深度：8）

标准型号和规格 第2章

■ 无制动器的3,000-r/min伺服电机

● 100 V AC: 200 W
 R88M-W20030L（-S1） [增量式]
 R88M-W20030S（-S1） [绝对值]

● 200 V AC: 200 W/400 W/750 W
 R88M-W20030H（-S1）/-W40030H（-S1）/-W75030H（-S1） [增量式]
 R88M-W20030T（-S1）/-W40030T（-S1）/-W75030T（-S1） [绝对值]
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规格 尺寸(mm)
LL LR C D1 D2 G Z S QK

R88M-W20030□-B□ 136 30 60 70 50h7 6 5.5 14h6 20
R88M-W40030□-B□ 164 30 60 70 50h7 6 5.5 14h6 20
R88M-W75030□-B□ 189.5 40 80 90 70h7 8 7 16h6 30

750-W伺服电机输出部分的尺寸

直径D1

4个，Z孔
带键的轴端尺寸（-BS1）

带键和螺纹孔的轴端尺寸（-BS2）

7孔6孔
直
径

D
2直

径
S

M5
（有效深度：8）

标准型号和规格 第2章

■ 有制动器的3,000-r/min伺服电机

● 100 V AC: 200 W
 R88M-W20030L-B（-S1） [增量式]
 R88M-W20030S-B（-S1） [绝对值]

● 200 V AC: 200 W/400 W/750 W
 R88M-W20030H-B（S1）/-W40030H-B（S1）/-W75030H-B（S1） [增量式]
 R88M-W20030T-B（S1）/-W40030T-B（S1）/-W75030T-B（S1） [绝对值]
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750-W伺服电机输出部分的尺寸

直径D1

规格 尺寸(mm)
LL LR C D1 D2 G Z S QK

R88M-W20030□-□ 96.5 30 60 70 50h7 6 5.5 14h6 20
R88M-W40030□-□ 124.5 30 60 70 50h7 6 5.5 14h6 20
R88M-W75030□-□ 145 40 80 90 70h7 8 7 16h6 30

4个，Z孔

带键的轴端尺寸（-S1）

带键和螺纹孔的尺寸（-S2）

7孔

6孔

直
径

D
2直

径
S

M5
（有效深度：8）
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有效深度：16

4个，Z孔
直
径

D
2直

径
S

带键的轴端尺寸(-S2)

直径D3

直径D1

规格 尺寸(mm)

LL LR KB1 KB2 KL1 KL2 C D1 D2 D3 F G Z S QK
R88M-W1K030□-□ 148 45 76 128 96 88 100 115 95h7 130 3 10 7 24h6 32
R88M-W1K530□-□ 175 102 154
R88M-W2K030□-□ 198 125 177
R88M-W3K030□-□ 199 63 124 178 114 88 130 145 110h7 165 6 12 9 28h6 50
R88M-W4K030□-□ 236 161 215
R88M-W5K030□-□ 276 201 255

标准型号和规格 第2章

■ 无制动器的3,000-r/min伺服电机

● 200 V AC: 1 kW/1.5 kW/3 kW/4.0 kW/5.0 kW
 R88M-W1K030H（-S2）/-W1K5030H（-S2）/-W3K030H（-S2）/-W4K030H（-S2）/
 -W5K030H（-S2） [增量式]
 R88M-W1K030T（-S2）/-W1K5030T（-S2）/-W3K030T（-S2）/-W4K030T（-S2）/
 -W5K030T（-S2） [绝对值]

注 外形尺寸和IP67（防水）型号（-O□）相同。
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（有效深度：16）

带键的轴端尺寸(-BS2)

规格 尺寸(mm)

LL LR KB1 KB2 KL1 KL2 C D1 D2 D3 F G Z S QK
R88M-W1K030□-B□ 193 45 67 171 102 88 100 115 95h7 130 3 10 7 24h6 32
R88M-W1K530□-B□ 219 93 197
R88M-W2K030□-B□ 242 116 220
R88M-W3K030□-B□ 237 63 114 216 119 88 130 145 110h7 165 6 12 9 28h6 50
R88M-W4K030□-B□ 274 151 253
R88M-W5K030□-B□ 314 191 293

4个，Z孔

直
径

D
2直

径
S

直径D3

直径D1

标准型号和规格 第2章

■ 有制动器的3,000-r/min伺服电机

● 200 V AC: 1 kW/1.5 kW/3 kW/4.0 kW/5.0 kW
 R88M-W1K030H-B（S2）/-W1K5030H-B（S2）/-W3K030H-B（S2）/-W4K030H-B

（S2）/ -W5K030H-B（S2） [增量式]
 R88M-W1K030T-B（S2）/-W1K5030T-B（S2）/-W3K030T-B（S2）/-W4K030T-B

（S2）/ -W5K030T-B（S2） [绝对值]

注 外形尺寸和IP67（防水）型号（-O□）相同。
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有效深度：16

4个，Z孔

直
径

D
2直

径
S

带键的轴端尺寸(-S2)

直径D3

直径D1

规格 尺寸(mm)

LL LR KB1 KB2 KL1 KL2 C D1 D2 D3 F G Z S QK
R88M-W1K030□-□ 148 45 76 128 96 88 100 115 95h7 130 3 10 7 24h6 32
R88M-W1K530□-□ 175 102 154
R88M-W2K030□-□ 198 125 177
R88M-W3K030□-□ 199 63 124 178 114 88 130 145 110h7 165 6 12 9 28h6 50
R88M-W4K030□-□ 236 161 215
R88M-W5K030□-□ 276 201 255
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IP67 (-W□)法兰尺寸

直径D1

直
径

D
2直
径

S

带键的轴端尺寸(-□S1)

直
径

D
W

1

直
径

D
W

2

带键和螺纹孔的轴端尺寸(-□S2)

7
孔

M（有效深度： ）
ˇ

6孔

型号 尺寸(mm)

基本伺服电机尺寸 带键（轴端尺寸） 防水型（法兰尺寸） 电缆引入端部分 螺纹孔

LL LR C D1 D2 F G Z S QK b h t1 W1 W2 DW1 DW2 A1 A2 A3 A4 A5 M ˇ

R88M-WP
10030□-□

62 25 60 70 50h7 3 6 5.5 8h6 14 3 3 1.8 1 4 39 22 9 18 25 21 14 M3 6

R88M-WP
20030□-□

67 30 80 90 70h7 3 8 7 14h6 16 5 5 3 3.5 7 49 35 M5 8

R88M-WP
40030□-□

87

R88M-WP
75030□-□

86.5 40 120 145 110h7 3.5 10 10 16h6 22 5 5 3 1.5 7 77 55 28 38 19

R88M-WP
1K530□-□

114.5 19h6 6 6 3.5 M6 10

4个，Z孔

标准型号和规格 第2章

■ 无制动器的3,000-r/min扁平型伺服电机

● 100 V AC: 100 W/200 W
 R88M-WP10030L（-S1）/-WP20030L（-S1） [增量式]  
 R88M-WP10030S（-S1）/-WP20030S（-S1） [绝对值]

● 200 V AC: 100 W/200 W/400 W/750 W/1.5 kW
 R88M-WP10030H（-S1）/-WP20030H（-S1）/-WP40030H（-S1）/-WP75030H

（-S1）/-WP1K530H（-S1） [增量式]
 R88M-WP10030T（-S1）/-WP20030T（-S1）/-WP40030T（-S1）/-WP75030T（-S1）/-WP1K530T

（-S1） [绝对值]

Ø
7孔

2-38  



2-39  2-39

直径D1

直
径

D
2直
径

S

带键的轴端尺寸(-B□S1) 

7
孔

6孔

LL LR C D1 D2 F G Z S QK b h t1 W1 W2 DW1 DW2 A1 A2 A3 A4 A5 M

R88M-WP
10030□-B□

91 25 60 70 50h7 3 6 5.5 8h6 14 3 3 1.8 1 4 39 22 9 18 25 21 23 M3 6

R88M-WP
20030□-B□

98.5 30 80 90 70h7 3 8 7 14h6 16 5 5 3 3.5 7 49 35 M5 8

R88M-WP
40030□-B□

118.5

R88M-WP
75030□-B□

120 40 120 145 110h7 3.5 10 10 16h6 22 5 5 3 1.5 7 77 55 28 38 26

R88M-WP
1K530□-B□

148 19h6 6 6 3.5 M6 10

IP67 (-BW□)法兰尺寸

直
径

D
W

1

直
径

D
W

2

带键和螺纹孔的轴端尺寸(-B□S2)

M（有效深度： ）

型号 尺寸(mm)

基本伺服电机尺寸 带键（轴端尺寸） 防水型（法兰尺寸） 电缆引入端部分 螺纹孔

4个，Z孔

标准型号和规格 第2章

■ 有制动器的3,000-r/min扁平型伺服电机

● 100 V AC: 100 W/200 W
 R88M-WP10030L-B（S1）/-WP20030L-B（S1） [增量式] 
 R88M-WP10030S-B（S1）/-WP20030S-B（S1） [绝对值]

● 200 V AC: 100 W/200 W/400 W/750 W/1.5 kW
 R88M-WP10030H-B（S1）/-WP20030H-B（S1）/-WP40030H-B（S1）/-WP75030H-B

（S1）/-WP1K530H-B（S1） [增量式]
 R88M-WP10030T-B（S1）/-WP20030T-B（S1）/-WP40030T-B（S1）/-WP75030T-B

（S1）/-WP1K530T-B（S1） [绝对值]
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IP67 (-W□)法兰尺寸

直径D1

直
径

D
2直
径

S

带键的轴端尺寸(-□S1)

直
径

D
W

1

直
径

D
W

2

带键和螺纹孔的轴端尺寸(-□S2)

7
孔

M（有效深度： ）
ˇ

6孔

型号 尺寸(mm)

基本伺服电机尺寸 带键（轴端尺寸） 防水型（法兰尺寸） 电缆引入端部分 螺纹孔

LL LR C D1 D2 F G Z S QK b h t1 W1 W2 DW1 DW2 A1 A2 A3 A4 A5 M ˇ

R88M-WP
10030□-□

62 25 60 70 50h7 3 6 5.5 8h6 14 3 3 1.8 1 4 39 22 9 18 25 21 14 M3 6

R88M-WP
20030□-□

67 30 80 90 70h7 3 8 7 14h6 16 5 5 3 3.5 7 49 35 M5 8

R88M-WP
40030□-□

87

R88M-WP
75030□-□

86.5 40 120 145 110h7 3.5 10 10 16h6 22 5 5 3 1.5 7 77 55 28 38 19

R88M-WP
1K530□-□

114.5 19h6 6 6 3.5 M6 10

4个，Z孔



2-40  

300-W～900-W伺服电机输出部分的尺寸

直
径

30

型号

LL LR KB1 KB2 KL1 KL2 C D1 D2 D3 F G Z S QK b h t1 M ˇ

R88M-W30010□-□ 138 58 65 117 109 88 130 145 110h7 165 6 12 9 19h6 25 5 5 3 M5 12

R88M-W60010□-□ 161 88 140

R88M-W90010□-□ 185 112 164 22h6 6 6 3.5

R88M-W1K210□-□ 166 79 89 144 140 88 180 200 114.3 0 230 3.2 18 13.5 35 +0.01 60 10 8 5 M12 25

R88M-W2K010□-□ 192 115 170
–0.025 0

R88M-W3K010□-□ 226 149 204

直径D1

直径D3

直
径

D
2

直
径

S
带键的轴端尺寸(-S2) 

尺寸(mm)

4个，Z孔

M（有效深度： ）

标准型号和规格 第2章

■ 无制动器的1,000-r/min伺服电机

● 200 V AC: 300 W/600 W/900 W/1.2 kW/2.0 kW/3.0 kW
 R88M-W30010H（-S2）/-W60010H（-S2）/-W90010H（-S2）/-W1K210H（-S2）/
 -W2K010H（-S2）/-W3K010H（-S2） [增量式]
 R88M-W30010T（-S2）/-W60010T（-S2）/-W90010T（-S2）/-W1K210T（-S2）/
 -W2K010T（-S2）/-W3K010T（-S2） [绝对值]

直
径

30

注 外形尺寸和IP67（防水）型号（-O¨）相同。
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ı

�

LL LR KB1 KB2 KL1 KL2 C D1 D2 D3 F G Z S QK b h t1 M ˇ

R88M-W30010□-B□ 176 58 56 154 120 88 130 145 110h7 165 6 12 9 19h6 25 5 5 3 M5 12

R88M-W60010□-B□ 199 79 177

R88M-W90010□-B□ 223 103 201 22h6 6 6 3.5

R88M-W1K210□-B□ 217 79 79 195 146 88 180 200 114.3 0 230 3.2 18 13.5 35+0.01 60 10 8 5 M12 25

R88M-W2K010□-B□ 243 105 221
-0.025 0

R88M-W3K010□-B□ 277 139 255

300-W～900-W伺服电机输出部分的尺寸

直
径

30

型号

直径D1

直径D3

直
径

D
2直

径
S

带键的轴端尺寸(-BS2) 

尺寸(mm)

4个，Z孔

M（有效深度： ）

标准型号和规格 第2章

■ 有制动器的1,000-r/min伺服电机

● 200 V AC: 300 W/600 W/900 W/1.2 kW/2.0 kW/3.0 kW
 R88M-W30010H-B（S2）/-W60010H-B（S2）/-W90010H-B（S2）/-W1K210H-B

（S2）/-W2K010H-B（S2）/-W3K010H-B（S2） [增量式]
 R88M-W30010T-B（S2）/-W60010T-B（S2）/-W90010T-B（S2）/-W1K210T-B（S2）

/-W2K010T-B（S2）/-W3K010T-B（S2） [绝对值]

注 外形尺寸和IP67（防水）型号（-O¨）相同。

直
径

30

2-41  

300-W～900-W伺服电机输出部分的尺寸

直
径

30

型号

LL LR KB1 KB2 KL1 KL2 C D1 D2 D3 F G Z S QK b h t1 M ˇ

R88M-W30010□-□ 138 58 65 117 109 88 130 145 110h7 165 6 12 9 19h6 25 5 5 3 M5 12

R88M-W60010□-□ 161 88 140

R88M-W90010□-□ 185 112 164 22h6 6 6 3.5

R88M-W1K210□-□ 166 79 89 144 140 88 180 200 114.3 0 230 3.2 18 13.5 35 +0.01 60 10 8 5 M12 25

R88M-W2K010□-□ 192 115 170
–0.025 0

R88M-W3K010□-□ 226 149 204

直径D1

直径D3

直
径

D
2

直
径

S

带键的轴端尺寸(-S2) 

尺寸(mm)

4个，Z孔

M（有效深度： ）
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直径200

直
径

42
h6

直径230

带键的轴端尺寸(-S2)

M16（有效深度：32）

11
4.

3
0 –0
.0

25
直
径

型号 尺寸(mm)
LL KB1 KB2

R88M-W4K010□-□ 260 174 238

R88M-W5K010□-□ 334 248 312

4个，
13.5孔

标准型号和规格 第2章

■ 无制动器的1,000-r/min伺服电机

● 200 V AC: 4 kW/5.5 kW
 R88M-W4K010H（-S2）/-W5K010H（-S2） [增量式]
 R88M-W4K010T（-S2）/-W5K010T（-S2） [绝对值]

注 外形尺寸和IP67（防水）型号（-O□）相同。
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型号 尺寸(mm)
LL KB1 KB2 KB3

R88M-W4K010□-B□ 311 174 289 231

R88M-W5K510□-B□ 365 248 363 305

直
径

42
h6

直径230

直径200

带键的轴端尺寸(-BS2)

M16（有效深度：32）
11

4.
3

–0
.0

25
直
径

4个，
13.5孔

0

标准型号和规格 第2章

■ 有制动器的1,000-r/min伺服电机

● 200 V AC: 4 kW/5.5 kW
 R88M-W4K010H-B（S2）/-W5K510H-B（S2） [增量式] 
 R88M-W4K010T-B（S2）/-W5K510T-B（S2） [绝对值]

注 外形尺寸和IP67（防水）型号（-O□）相同。

2-43  

直径200

直
径

42
h6

直径230

带键的轴端尺寸(-S2)

M16（有效深度：32）

11
4.

3
0 –0
.0

25
直
径

型号 尺寸(mm)
LL KB1 KB2

R88M-W4K010□-□ 260 174 238

R88M-W5K010□-□ 334 248 312

4个，
13.5孔
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450-W～1.3-kW伺服
电机输出部分尺寸

ˇ

直
径

30

型号 尺寸(mm)

LL LR KB1 KB2 KL1 KL2 C D1 D2 D3 F G Z S QK b h t1 M

R88M-W45015T-□ 138 58 65 117 109 88 130 145 110h7 165 6 12 9 19h6 25 5 5 3 M5 12

R88M-W85015T-□ 161 88 140

R88M-W1K315T-□ 185 112 164 22h6 6 6 3.5

R88M-W1K815T-□ 166 79 89 144 140 88 180 200 114.3 0 230 3.2 18 13.5 35 +0.01 60 10 8 5 M12 25

R88M-W2K915T-□ 192 115 170
–0.025 0

R88M-W4K415T-□ 226 149 204

M（有效深度： ）

带键的轴端尺寸(-S2) 

直径D1

直径D3
直
径

D
2

直
径

S

4个，Z孔

标准型号和规格 第2章

■ 无制动器的1,500-r/min伺服电机

● 200 V AC: 450 W/850 W/1.3 kW/1.8 kW/2.9 kW/4.4 kW
 R88M-W45015T（-S2）/-W85015T（-S2）/-W1K315T（-S2）/-W1K815T（-S2）/-W2K915T

（-S2））/-W4K415T（-S2） [绝对值]

注 外形尺寸和IP67（防水）型号（-O□）相同。
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ˇ

型号 尺寸(mm)

LL LR KB1 KB2 KL1 KL2 C D1 D2 D3 F G Z S QK b h t1 M

R88M-W45015T-B□ 176 58 56 154 120 88 130 145 110h7 165 6 12 9 19h6 25 5 5 3 M5 12

R88M-W85015T-B□ 199 79 177

R88M-W1K315T-B□ 223 103 201 22h6 6 6 3.5

R88M-W1K815T-B□ 217 79 79 195 146 88 180 200 114.3 0 230 3.2 18 13.5 60 10 8 5 M12 25

R88M-W2K915T-B□ 243 105 221
–0.025

R88M-W4K415T-B□ 277 139 255

35 +0.01
0

450-W～1.3-kW伺服
电机输出部分尺寸

直
径

30

M（有效深度： ）

带键的轴端尺寸(-BS2) 

直径D1

直径D3

直
径

D
2直

径
S

4个，Z孔

标准型号和规格 第2章

■ 有制动器的1,500-r/min伺服电机

● 200 V AC: 450 W/850 W/1.3 kW/1.8 kW/2.9 kW/4.4 kW
 R88M-W45015T-B（S2）/-W85015T-B（S2）/-W1K315T-B（S2）/-W1K815T
 -B（S2）/-W2K915T-B（S2）/-W4K415T-B（S2） [绝对值]

注 外形尺寸和IP67（防水）型号（-O□）相同。

2-45  2-45  

450-W～1.3-kW伺服
电机输出部分尺寸

ˇ

直
径

30

型号 尺寸(mm)

LL LR KB1 KB2 KL1 KL2 C D1 D2 D3 F G Z S QK b h t1 M

R88M-W45015T-□ 138 58 65 117 109 88 130 145 110h7 165 6 12 9 19h6 25 5 5 3 M5 12

R88M-W85015T-□ 161 88 140

R88M-W1K315T-□ 185 112 164 22h6 6 6 3.5

R88M-W1K815T-□ 166 79 89 144 140 88 180 200 114.3 0 230 3.2 18 13.5 35 +0.01 60 10 8 5 M12 25

R88M-W2K915T-□ 192 115 170
–0.025 0

R88M-W4K415T-□ 226 149 204

M（有效深度： ）

带键的轴端尺寸(-S2) 

直径D1

直径D3

直
径

D
2

直
径

S

4个，Z孔
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直径15

2

型号 尺寸(mm)

LL LR KB1 KB2 KL1 KL2 IE C D1 D2 D3 F G Z S QK b h t1 M

R88M-W5K515T-□ 260 113 174 238 150 150 123 180 200 230 3.2 18 13.5 42h6 90 12 8 5 M16 32

R88M-W7K515T-□ 334 248 312

R88M-W11K015T-□ 338 116 251 317 168 168 142 220 235 200h7 270 4 18 13.5 42h6 90 12 8 5 M16 32

R88M-W15K015T-□ 457 343 435 150 20 16 10 6 M20 40

114.3 0
–0.025

55 +0.030
+0.011

M（有效深度： ）

带键的轴端尺寸(-S2) 

11-kW～15-kW伺服
电机输出部分尺寸

直径D1

直径D3

直
径

D
2

直
径

S
4个，
Z孔

标准型号和规格 第2章

■ 无制动器的1,500-r/min伺服电机

● 200 V AC: 5.5 kW/7.5 kW/11 kW/15 kW
 R88M-W5K515T（-S2）/-W7K515T（-S2）/-W11K015T（-S2）/-W15K015T（-S2） 

[绝对值]

注 外形尺寸和IP67（防水）型号（-O□）相同。
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ˇ

2

型号 尺寸(mm)

LL LR KB1 KB2 KB3 KL1 KL2 KL3 IE C D1 D2 D3 F G Z S QK b h t1 M

R88M-W5K515T-B□ 311 113 174 289 231 150 88 123 123 180 200 114.3 0
–0.025

114.3 0
–0.025

230 3.2 18 13.5 42h6 90 12 8 5 M16 32

R88M-W7K515T-B□ 385 248 363 305

R88M-W11K015T-B□ 383 116 258 362 315 168 88 142 142 220 235 200h7 270 4 18 13.5 42h6 90 12 8 5 M16 32

R88M-W15K015T-B□ 519 343 497 415 150

235

20 55 +0.030
+0.011

16 10 6 M20 40

直径15

M（有效深度： ）

带键的轴端尺寸(-BS2) 

直径D1

直径D3

直
径

D
2

直
径

S

11-kW～15-kW伺服
电机输出部分尺寸

4个，
Z孔

标准型号和规格 第2章

■ 有制动器的1,500-r/min伺服电机

● 200 V AC: 5.5 kW/7.5 kW/11 kW/15 kW
 R88M-W5K515T-B（S2）/-W7K515T-B（S2）/-W11K015T-B（S2）/-W15K015T-B

（S2）[绝对值]

注 外形尺寸和IP67（防水）型号（-O□）相同。
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直径15

2

型号 尺寸(mm)

LL LR KB1 KB2 KL1 KL2 IE C D1 D2 D3 F G Z S QK b h t1 M

R88M-W5K515T-□ 260 113 174 238 150 150 123 180 200 230 3.2 18 13.5 42h6 90 12 8 5 M16 32

R88M-W7K515T-□ 334 248 312

R88M-W11K015T-□ 338 116 251 317 168 168 142 220 235 200h7 270 4 18 13.5 42h6 90 12 8 5 M16 32

R88M-W15K015T-□ 457 343 435 150 20 16 10 6 M20 40

114.3 0
–0.025

55 +0.030
+0.011

M（有效深度： ）

带键的轴端尺寸(-S2) 

11-kW～15-kW伺服
电机输出部分尺寸

直径D1

直径D3

直
径

D
2

直
径

S

4个，
Z孔
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型号 图号 尺寸(mm)

LL LM LR C1 C2 D1 D2 D3 D4 D5 D6

WOB* WB*

5

30 W 1/5 R88M-W03030□-□G05BJ 1, 1-1 69.5 101 28 55 60 40 80 70 56 55.5 40 ---

1/9 R88M-W03030□-□G09BJ 69.5 101 28 55 60 40 80 70 56 55.5 40 ---

1/21 R88M-W03030□-□G21BJ 69.5 101 43 55 60 40 60 70 56 55.5 40 ---

1/33 R88M-W03030□-□G33BJ 69.5 101 43 55 60 40 80 70 56 55.5 40 ---
50 W 1/5 R88M-W05030□-□G05BJ 1, 1-1 77 108.5 28 55 60 40 80 70 56 55.5 40 ---

1/9 R88M-W05030□-□G09BJ 77 108.5 29 60 70 40 95 80 65 64.5 50 ---

1/21 R88M-W05030□-□G21BJ 1, 1-2 77 108.5 46 60 70 40 (92) 80 65 64.5 40 8

1/33 R88M-W05030□-□G33BJ 77 108.5 46 60 70 40 (92) 80 65 64.5 40 8
100 W 1/5 R88M-W10030□-□G05BJ 1, 1-2 94.5 135 29 60 70 40 (92) 80 65 64.5 40 8

1/11 R88M-W10030□-□G11BJ 94.5 135 46 60 70 40 (92) 80 65 64.5 40 8

1/21 R88M-W10030□-□G21BJ 94.5 135 55 74 90 40 (120) 105 85 84 59 9

1/33 R88M-W10030□-□G33BJ 94.5 135 55 74 90 40 (120) 105 85 84 59 9
200 W 1/5 R88M-W20030□-□G05BJ 2 96.5 136 38 74 90 60 (120) 105 85 84 59 9

1/11 R88M-W20030□-□G11BJ 96.5 136 55 74 90 60 (120) 105 85 84 59 9

1/21 R88M-W20030□-□G21BJ 96.5 136 63 84 105 60 (139) 120 100 96 59 12

1/33 R88M-W20030□-□G33BJ 96.5 136 63 84 105 60 (139) 120 100 96 59 12
400 W 1/5 R88M-W40030□-□G05BJ 2 124.5 164 38 74 90 60 (120) 105 85 84 59 9

1/11 R88M-W40030□-□G11BJ 124.5 164 63 84 105 60 (139) 120 100 96 59 12

1/21 R88M-W40030□-□G21BJ 124.5 164 71 105 120 60 (158) 135 115 112 59 14

1/33 R88M-W40030□-□G33BJ 124.5 164 71 105 120 60 (158) 135 115 114 84 14
750 W 1/5 R88M-W75030□-□G05BJ 2 145 189.5 42 84 105 80 (139) 120 100 96 59 12

1/11 R88M-W75030□-□G11BJ 145 189.5 71 105 120 80 (158) 135 115 112 59 14

1/21 R88M-W75030□-□G21BJ 145 189.5 78 142 145 80 (192) 165 140 134 84 16

1/33 R88M-W75030□-□G33BJ 145 189.5 78 142 145 80 (192) 165 140 134 84 16

ˇ

C1 ˇ C1

C1 ˇ C1

C
2

x
C

2

标准型号和规格 第2章

2-3-4 带齿轮的AC伺服电机
■ 带标准齿轮的AC伺服电机
● 带标准齿轮的3,000-r/min伺服电机（30~750 W）

注 1. WOB和WB分别表示“无制动器”和“有制动器”。

注 2. 括号中的数值为参考值。

图1 图1-1

直径D1

直
径

D
3h

7

M（有效深度：l ）

直
径

D
4

直
径

D
5

直
径

Sh
7

直径D2

图1-2

直径D1 直径D2

4个，fZ孔

4个，ØZ孔

键尺寸

4个，RD6孔
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C
2×

C
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尺寸(mm) 型号

E1 E2 F G S T Z 键尺寸

QK b h t1 M ˇ

27 35 6 8 14 25 5.5 20 5 5 3 M4 8 30 W 1/5 R88M-W03030□-□G05BJ

27 35 6 8 14 25 5.5 20 5 5 3 M4 8

30

1/9 R88M-W03030□-□G09BJ

27 35 6 8 14 25 5.5 20 5 5 3 M4 8 1/21 R88M-W03030□-□G21BJ

27 35 6 8 14 25 5.5 20 5 5 3 M4 8 1/33 R88M-W03030□-□G33BJ

27 35 6 8 14 25 5.5 20 5 5 3 M4 8 50 W 1/5 R88M-W05030□-□G05BJ

30 38 8 9 16 28 6.6 25 5 5 3 M4 8

50

1/9 R88M-W05030□-□G09BJ

30 39 8 9 16 28 6.6 25 5 5 3 M4 8 1/21 R88M-W05030□-□G21BJ

30 39 8 9 16 28 6.6 25 5 5 3 M4 8 1/33 R88M-W05030□-□G33BJ

30 39 8 9 16 28 6.6 25 5 5 3 M4 8 100 W 1/5 R88M-W10030□-□G05BJ

30 39 8 9 16 28 6.6 25 5 5 3 M4 8

00

1/11 R88M-W10030□-□G11BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10 1/21 R88M-W10030□-□G21BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10 1/33 R88M-W10030□-□G33BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10 200 W 1/5 R88M-W20030□-□G05BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10

00

1/11 R88M-W20030□-□G11BJ

44 55 12 12 25 42 9 36 8 7 4 M6 12 1/21 R88M-W20030□-□G21BJ

44 55 12 12 25 42 9 36 8 7 4 M6 12 1/33 R88M-W20030□-□G33BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10 400 W 1/5 R88M-W40030□-□G05BJ

44 55 12 12 25 42 9 36 8 7 4 M6 12

00

1/11 R88M-W40030□-□G11BJ

60 72 14 13 32 58 11 50 10 8 5 M8 16 1/21 R88M-W40030□-□G21BJ

60 72 12.5 13 32 58 11 50 10 8 5 M8 16 1/33 R88M-W40030□-□G33BJ

44 55 12 12 25 42 9 36 8 7 4 M6 12 750 W 1/5 R88M-W75030□-□G05BJ

60 72 14 13 32 58 11 50 10 8 5 M8 16

50

1/11 R88M-W75030□-□G11BJ

85 102 10 15 40 82 14 70 12 8 5 M10 20 1/21 R88M-W75030□-□G21BJ

85 102 10 15 40 82 14 70 12 8 5 M10 20 1/33 R88M-W75030□-□G33BJ

C1 ˇ C1

标准型号和规格 第2章

键尺寸

图2

M（有效深度：l ）

直径D1 直径D2

4个，fZ孔

4个，RD6孔

直
径

D
3h

7
直
径

D
4

直
径

D
5直

径
Sh

7
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C
2×

C
2

型号 图号 尺寸(mm)

LL LM LR C1 C2 D1 D2 D3 D4 D5 D6

WOB* WB*

5

30 W 1/5 R88M-W03030□-□G05BJ 1, 1-1 69.5 101 28 55 60 40 80 70 56 55.5 40 ---

1/9 R88M-W03030□-□G09BJ 69.5 101 28 55 60 40 80 70 56 55.5 40 ---

1/21 R88M-W03030□-□G21BJ 69.5 101 43 55 60 40 60 70 56 55.5 40 ---

1/33 R88M-W03030□-□G33BJ 69.5 101 43 55 60 40 80 70 56 55.5 40 ---
50 W 1/5 R88M-W05030□-□G05BJ 1, 1-1 77 108.5 28 55 60 40 80 70 56 55.5 40 ---

1/9 R88M-W05030□-□G09BJ 77 108.5 29 60 70 40 95 80 65 64.5 50 ---

1/21 R88M-W05030□-□G21BJ 1, 1-2 77 108.5 46 60 70 40 (92) 80 65 64.5 40 8

1/33 R88M-W05030□-□G33BJ 77 108.5 46 60 70 40 (92) 80 65 64.5 40 8
100 W 1/5 R88M-W10030□-□G05BJ 1, 1-2 94.5 135 29 60 70 40 (92) 80 65 64.5 40 8

1/11 R88M-W10030□-□G11BJ 94.5 135 46 60 70 40 (92) 80 65 64.5 40 8

1/21 R88M-W10030□-□G21BJ 94.5 135 55 74 90 40 (120) 105 85 84 59 9

1/33 R88M-W10030□-□G33BJ 94.5 135 55 74 90 40 (120) 105 85 84 59 9
200 W 1/5 R88M-W20030□-□G05BJ 2 96.5 136 38 74 90 60 (120) 105 85 84 59 9

1/11 R88M-W20030□-□G11BJ 96.5 136 55 74 90 60 (120) 105 85 84 59 9

1/21 R88M-W20030□-□G21BJ 96.5 136 63 84 105 60 (139) 120 100 96 59 12

1/33 R88M-W20030□-□G33BJ 96.5 136 63 84 105 60 (139) 120 100 96 59 12
400 W 1/5 R88M-W40030□-□G05BJ 2 124.5 164 38 74 90 60 (120) 105 85 84 59 9

1/11 R88M-W40030□-□G11BJ 124.5 164 63 84 105 60 (139) 120 100 96 59 12

1/21 R88M-W40030□-□G21BJ 124.5 164 71 105 120 60 (158) 135 115 112 59 14

1/33 R88M-W40030□-□G33BJ 124.5 164 71 105 120 60 (158) 135 115 114 84 14
750 W 1/5 R88M-W75030□-□G05BJ 2 145 189.5 42 84 105 80 (139) 120 100 96 59 12

1/11 R88M-W75030□-□G11BJ 145 189.5 71 105 120 80 (158) 135 115 112 59 14

1/21 R88M-W75030□-□G21BJ 145 189.5 78 142 145 80 (192) 165 140 134 84 16

1/33 R88M-W75030□-□G33BJ 145 189.5 78 142 145 80 (192) 165 140 134 84 16

ˇ

C1 ˇ C1

C1 ˇ C1

C
2

x
C

2
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型号 图号 尺寸(mm)

LL LM LR C1 C2 D1 D2 D3 D4 D5

WOB* WB*
1 kW 1/5 R88M-W1K030□-□G05BJ 1 149 193 154 100 140 100 185 160 130 94 91

1/9 R88M-W1K030□-□G09BJ 149 193 166 100 140 100 185 160 130 94 91

1/20 R88M-W1K030□-□G20BJ 2 149 193 207 140 – 100 245 220 190 135 130

1/29 R88M-W1K030□-□G29BJ 149 193 207 140 – 100 245 220 190 135 130

1/45 R88M-W1K030□-□G45BJ 149 193 217 140 – 100 245 220 190 135 130
1.5 kW 1/5 R88M-W1K530□-□G05BJ 1 175 219 154 100 140 100 185 160 130 94 91

1/9 R88M-W1K530□-□G09BJ 2 175 219 203 140 – 100 245 220 190 135 130

1/20 R88M-W1K530□-□G20BJ 175 219 207 140 – 100 245 220 190 135 130

1/29 R88M-W1K530□-□G29BJ 175 219 207 140 – 100 245 220 190 135 130

1/45 R88M-W1K530□-□G45BJ 175 219 238 160 – 100 310 280 240 186 182
2 kW 1/5 R88M-W2K030□-□G05BJ 1 198 242 154 100 140 100 185 160 130 94 91

1/9 R88M-W2K030□-□G09BJ 2 198 242 203 140 – 100 245 220 190 135 130

1/20 R88M-W2K030□-□G20BJ 198 242 207 140 – 100 245 220 190 135 130

1/29 R88M-W2K030□-□G29BJ 198 242 228 160 – 100 310 280 240 186 182

1/45 R88M-W2K030□-□G45BJ 198 242 238 160 – 100 310 280 240 186 182
3 kW 1/5 R88M-W3K030□-□G05BJ 2 199 237 201 140 – 130 245 220 190 135 130

1/9 R88M-W3K030□-□G09BJ 199 237 228 140 – 130 245 220 190 135 130

1/20 R88M-W3K030□-□G20BJ 199 237 253 160 – 130 310 280 240 186 182

1/29 R88M-W3K030□-□G29BJ 199 237 253 160 – 130 310 280 240 186 182

1/45 R88M-W3K030□-□G45BJ 199 237 263 160 – 130 310 280 240 186 182
4 kW 1/5 R88M-W4K030□-□G05BJ 2 236 274 201 140 – 130 245 220 190 135 130

1/9 R88M-W4K030□-□G09BJ 236 274 253 160 – 130 310 280 240 186 182

1/20 R88M-W4K030□-□G20BJ 236 274 253 160 – 130 310 280 240 186 182

1/29 R88M-W4K030□-□G29BJ 236 274 253 160 – 130 310 280 240 186 182
5 kW 1/5 R88M-W5K030□-□G05BJ 2 276 314 221 160 – 130 310 280 240 186 182

1/9 R88M-W5K030□-□G09BJ 276 314 253 160 – 130 310 280 240 186 182

1/20 R88M-W5K030□-□G20BJ 276 314 253 160 – 130 310 280 240 186 182

标准型号和规格 第2章

● 带标准齿轮的3,000-r/min伺服电机（1 ~ 5 kW）

注 WOB和WB分别表示“无制动器”和“有制动器”。

图 1
键尺寸
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2-512-51

尺寸(mm) 型号

E1 E3 F G S T Z IE 键尺寸

QK b h t1
57 20 3 12 35 55 12 – 47 10 8 5 1 kW 1/5 R88M-W1K030□-□G05BJ

57 20 3 12 35 55 12 – 47 10 8 5 1/9 R88M-W1K030□-□G09BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/20 R88M-W1K030□-□G20BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/29 R88M-W1K030□-□G29BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/45 R88M-W1K030□-□G45BJ

57 20 3 12 35 55 12 – 47 10 8 5 1.5 kW 1/5 R88M-W1K530□-□G05BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5

5

1/9 R88M-W1K530□-□G09BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/20 R88M-W1K530□-□G20BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/29 R88M-W1K530□-□G29BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/45 R88M-W1K530□-□G45BJ

57 20 3 12 35 55 12 – 47 10 8 5 2 kW 1/5 R88M-W2K030□-□G05BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/9 R88M-W2K030□-□G09BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/20 R88M-W2K030□-□G20BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/29 R88M-W2K030□-□G29BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/45 R88M-W2K030□-□G45BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 3 kW 1/5 R88M-W3K030□-□G05BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5

3

1/9 R88M-W3K030□-□G09BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/20 R88M-W3K030□-□G20BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/29 R88M-W3K030□-□G29BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/45 R88M-W3K030□-□G45BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 4 kW 1/5 R88M-W4K030□-□G05BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/9 R88M-W4K030□-□G09BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/20 R88M-W4K030□-□G20BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/29 R88M-W4K030□-□G29BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 5 kW 1/5 R88M-W5K030□-□G05BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7

5

1/9 R88M-W5K030□-□G09BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/20 R88M-W5K030□-□G20BJ

2-51

图2 键尺寸
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2-52

型号

LL LM LR C1 C2 D1 D2 D3 D4 D5 D6

WOB* WB*

C C 3 5 6

100 W 1/5 R88M-WP10030□-□G05BJ 1 62 91 46 60 70 60 (92) 80 65 64.5 40 8

1/11 R88M-WP10030□-□G11BJ 62 91 46 60 70 60 (92) 80 65 64.5 40 8

1/21 R88M-WP10030□-□G21BJ 62 91 55 74 90 60 (120) 105 85 84 59 9

1/33 R88M-WP10030□-□G33BJ 62 91 55 74 90 60 (120) 105 85 84 59 9
200 W 1/5 R88M-WP20030□-□G05BJ 1 67 98.5 56 74 90 80 (120) 105 85 84 59 9

1/11 R88M-WP20030□-□G11BJ 67 98.5 56 74 90 80 (120) 105 85 84 59 9

1/21 R88M-WP20030□-□G21BJ 67 98.5 64 84 105 80 (139) 120 100 96 59 12

1/33 R88M-WP20030□-□G33BJ 67 98.5 64 84 105 80 (139) 120 100 96 59 12
400 W 1/5 R88M-WP40030□-□G05BJ 1 87 118.5 56 74 90 80 (120) 105 85 84 59 9

1/11 R88M-WP40030□-□G11BJ 87 118.5 64 84 105 80 (139) 120 100 96 59 12

1/21 R88M-WP40030□-□G21BJ 87 118.5 71 105 120 80 (158) 135 115 112 59 14

1/33 R88M-WP40030□-□G33BJ 87 118.5 72 105 120 80 (158) 135 115 114 84 14
750 W 1/5 R88M-WP75030□-□G05BJ 1 86.5 120 64 84 105 120 (139) 120 100 96 59 12

1/11 R88M-WP75030□-□G11BJ 86.5 120 72 105 120 120 (158) 135 115 112 59 14

1/21 R88M-WP75030□-□G21BJ 96.5 120 88 142 145 120 (192) 165 140 134 84 16

1/33 R88M-WP75030□-□G33BJ 96.5 120 88 142 145 120 (192) 165 140 134 84 16
1.5 kW 1/5 R88M-WP1K530□-□G05BJ 1 114.5 148 72 105 120 120 (158) 135 115 114 84 14

1/11 R88M-WP1K530□-□G11BJ 114.5 148 88 142 145 120 (192) 165 140 134 84 16

1/21 R88M-WP1K530□-□G21BJ 2 114.5 148 94 156 170 120 215 190 165 163 135 ---

1/33 R88M-WP1K530□-□G33BJ 114.5 148 94 156 170 120 215 190 165 163 135 ---

C1×C1

尺寸(mm)图号

2-52

● 带标准齿轮的3,000-r/min扁平型伺服电机（100 W~1.5 kW）

注 1. WOB和WB分别表示“无制动器”和“有制动器”。

注 2. 括号中的数值为参考值。

图1

键尺寸
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E1 E2 F G S T Z

QK b h t1 M ˇ
30 39 8 9 16 28 6.6 25 5 5 3 M4 8 100 W 1/5 R88M-WP10030□-□G05BJ

30 39 8 9 16 28 6.6 25 5 5 3 M4 8 1/11 R88M-WP10030□-□G11BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10 1/21 R88M-WP10030□-□G21BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10 1/33 R88M-WP10030□-□G33BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10 200 W 1/5 R88M-WP20030□-□G05BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10 1/11 R88M-WP20030□-□G11BJ

44 55 12 12 25 42 9 36 8 7 4 M6 12 1/21 R88M-WP20030□-□G21BJ

44 55 12 12 25 42 9 36 8 7 4 M6 12 1/33 R88M-WP20030□-□G33BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10 400 W 1/5 R88M-WP40030□-□G05BJ

44 55 12 12 25 42 9 36 8 7 4 M6 12 1/11 R88M-WP40030□-□G11BJ

60 72 14 13 32 58 11 50 10 8 5 M8 16 1/21 R88M-WP40030□-□G21BJ

60 72 12.5 13 32 58 11 50 10 8 5 M8 16 1/33 R88M-WP40030□-□G33BJ

44 55 12 12 25 42 9 36 8 7 4 M6 12 750 W 1/5 R88M-WP75030□-□G05BJ

60 72 14 13 32 58 11 50 10 8 5 M8 16 1/11 R88M-WP75030□-□G11BJ

85 102 10 15 40 82 14 70 12 8 5 M10 20 1/21 R88M-WP75030□-□G21BJ

85 102 10 15 40 82 14 70 12 8 5 M10 20 1/33 R88M-WP75030□-□G33BJ

60 72 12.5 13 32 58 11 50 10 8 5 M8 16 1.5 kW 1/5 R88M-WP1K530□-□G05BJ

85 102 10 15 40 82 14 70 12 8 5 M10 20 1/11 R88M-WP1K530□-□G11BJ

86 105 16 16 45 82 14 70 14 9 5.5 M10 20 1/21 R88M-WP1K530□-□G21BJ

86 105 16 16 45 82 14 70 14 9 5.5 M10 20 1/33 R88M-WP1K530□-□G33BJ

C1 ˇ C1

尺寸(mm) 型号

键尺寸

标准型号和规格  第2章
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2-53

E1 E2 F G S T Z

QK b h t1 M ˇ
30 39 8 9 16 28 6.6 25 5 5 3 M4 8 100 W 1/5 R88M-WP10030□-□G05BJ

30 39 8 9 16 28 6.6 25 5 5 3 M4 8 1/11 R88M-WP10030□-□G11BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10 1/21 R88M-WP10030□-□G21BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10 1/33 R88M-WP10030□-□G33BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10 200 W 1/5 R88M-WP20030□-□G05BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10 1/11 R88M-WP20030□-□G11BJ

44 55 12 12 25 42 9 36 8 7 4 M6 12 1/21 R88M-WP20030□-□G21BJ

44 55 12 12 25 42 9 36 8 7 4 M6 12 1/33 R88M-WP20030□-□G33BJ

38 48 7.5 10 20 36 9 32 6 6 3.5 M5 10 400 W 1/5 R88M-WP40030□-□G05BJ

44 55 12 12 25 42 9 36 8 7 4 M6 12 1/11 R88M-WP40030□-□G11BJ

60 72 14 13 32 58 11 50 10 8 5 M8 16 1/21 R88M-WP40030□-□G21BJ

60 72 12.5 13 32 58 11 50 10 8 5 M8 16 1/33 R88M-WP40030□-□G33BJ

44 55 12 12 25 42 9 36 8 7 4 M6 12 750 W 1/5 R88M-WP75030□-□G05BJ

60 72 14 13 32 58 11 50 10 8 5 M8 16 1/11 R88M-WP75030□-□G11BJ

85 102 10 15 40 82 14 70 12 8 5 M10 20 1/21 R88M-WP75030□-□G21BJ

85 102 10 15 40 82 14 70 12 8 5 M10 20 1/33 R88M-WP75030□-□G33BJ

60 72 12.5 13 32 58 11 50 10 8 5 M8 16 1.5 kW 1/5 R88M-WP1K530□-□G05BJ

85 102 10 15 40 82 14 70 12 8 5 M10 20 1/11 R88M-WP1K530□-□G11BJ

86 105 16 16 45 82 14 70 14 9 5.5 M10 20 1/21 R88M-WP1K530□-□G21BJ

86 105 16 16 45 82 14 70 14 9 5.5 M10 20 1/33 R88M-WP1K530□-□G33BJ

C1 ˇ C1

尺寸(mm) 型号

键尺寸

2-53

尺寸（mm） 型号

键尺寸

图2
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2-542-54

型号 图号 尺寸(mm)

LL LM LR C1 C2 D1 D2 D3 D4 D5

WOB* WB*

300 W 1/5 R88M-W30010□-□G05BJ 1 138 176 156 100 140 130 185 160 130 94 91

1/9 R88M-W30010□-□G09BJ 138 176 168 100 140 130 185 160 130 94 91

1/20 R88M-W30010□-□G20BJ 138 176 187 100 140 130 185 160 130 94 91

1/29 R88M-W30010□-□G29BJ 2 138 176 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/45 R88M-W30010□-□G45BJ 138 176 223 140 – 130 245 220 190 135 130
600 W 1/5 R88M-W60010□-□G05BJ 1 161 199 156 100 140 130 185 160 130 94 91

1/9 R88M-W60010□-□G09BJ 161 199 168 100 140 130 185 160 130 94 91

1/20 R88M-W60010□-□G20BJ 2 161 199 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/29 R88M-W60010□-□G29BJ 161 199 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/45 R88M-W60010□-□G45BJ 161 199 244 160 – 130 310 280 240 186 182
900 W 1/5 R88M-W90010□-□G05BJ 1 185 223 156 100 140 130 185 160 130 94 91

1/9 R88M-W90010□-□G09BJ 2 185 223 209 140 – 130 245 220 190 135 130

1/20 R88M-W90010□-□G20BJ 185 223 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/29 R88M-W90010□-□G29BJ 185 223 234 160 – 130 310 280 240 186 182

1/45 R88M-W90010□-□G45BJ 185 223 244 160 – 130 310 280 240 186 182
1.2 kW 1/5 R88M-W1K210□-□G05BJ 2 166 217 203 140 – 180 245 220 190 135 130

1/9 R88M-W1K210□-□G09BJ 166 217 230 140 – 180 245 220 190 135 130

1/20 R88M-W1K210□-□G20BJ 166 217 255 160 – 180 310 280 240 186 182

1/29 R88M-W1K210□-□G29BJ 166 217 255 160 – 180 310 280 240 186 182

1/45 R88M-W1K210□-□G45BJ 166 217 265 160 – 180 310 280 240 186 182
2 kW 1/5 R88M-W2K010□-□G05BJ 2 192 243 203 140 – 180 245 220 190 135 130

1/9 R88M-W2K010□-□G09BJ 192 243 230 140 – 180 245 220 190 135 130

1/20 R88M-W2K010□-□G20BJ 192 243 255 160 – 180 310 280 240 186 182
3 kW 1/5 R88M-W3K010□-□G05BJ 2 226 277 223 160 – 180 310 280 240 186 1823

1/9 R88M-W3K010□-□G09BJ 226 277 255 160 – 180 310 280 240 186 182

2-54

● 带标准齿轮的1,000-r/min伺服电机（300~3 kW）

注 WOB和WB分别表示“无制动器”和“有制动器”。
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2-552-54

型号 图号 尺寸(mm)

LL LM LR C1 C2 D1 D2 D3 D4 D5

WOB* WB*

300 W 1/5 R88M-W30010□-□G05BJ 1 138 176 156 100 140 130 185 160 130 94 91

1/9 R88M-W30010□-□G09BJ 138 176 168 100 140 130 185 160 130 94 91

1/20 R88M-W30010□-□G20BJ 138 176 187 100 140 130 185 160 130 94 91

1/29 R88M-W30010□-□G29BJ 2 138 176 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/45 R88M-W30010□-□G45BJ 138 176 223 140 – 130 245 220 190 135 130
600 W 1/5 R88M-W60010□-□G05BJ 1 161 199 156 100 140 130 185 160 130 94 91

1/9 R88M-W60010□-□G09BJ 161 199 168 100 140 130 185 160 130 94 91

1/20 R88M-W60010□-□G20BJ 2 161 199 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/29 R88M-W60010□-□G29BJ 161 199 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/45 R88M-W60010□-□G45BJ 161 199 244 160 – 130 310 280 240 186 182
900 W 1/5 R88M-W90010□-□G05BJ 1 185 223 156 100 140 130 185 160 130 94 91

1/9 R88M-W90010□-□G09BJ 2 185 223 209 140 – 130 245 220 190 135 130

1/20 R88M-W90010□-□G20BJ 185 223 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/29 R88M-W90010□-□G29BJ 185 223 234 160 – 130 310 280 240 186 182

1/45 R88M-W90010□-□G45BJ 185 223 244 160 – 130 310 280 240 186 182
1.2 kW 1/5 R88M-W1K210□-□G05BJ 2 166 217 203 140 – 180 245 220 190 135 130

1/9 R88M-W1K210□-□G09BJ 166 217 230 140 – 180 245 220 190 135 130

1/20 R88M-W1K210□-□G20BJ 166 217 255 160 – 180 310 280 240 186 182

1/29 R88M-W1K210□-□G29BJ 166 217 255 160 – 180 310 280 240 186 182

1/45 R88M-W1K210□-□G45BJ 166 217 265 160 – 180 310 280 240 186 182
2 kW 1/5 R88M-W2K010□-□G05BJ 2 192 243 203 140 – 180 245 220 190 135 130

1/9 R88M-W2K010□-□G09BJ 192 243 230 140 – 180 245 220 190 135 130

1/20 R88M-W2K010□-□G20BJ 192 243 255 160 – 180 310 280 240 186 182
3 kW 1/5 R88M-W3K010□-□G05BJ 2 226 277 223 160 – 180 310 280 240 186 1823

1/9 R88M-W3K010□-□G09BJ 226 277 255 160 – 180 310 280 240 186 182

E1 E3 F G S T Z IE 键尺寸

QK b h t1
57 20 3 12 35 55 12 – 47 10 8 5 300 W 1/5 R88M-W30010□-□G05BJ

57 20 3 12 35 55 12 – 47 10 8 5 1/9 R88M-W30010□-□G09BJ

57 20 3 12 35 55 12 – 47 10 8 5 1/20 R88M-W30010□-□G20BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/29 R88M-W30010□-□G29BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/45 R88M-W30010□-□G45BJ

57 20 3 12 35 55 12 – 47 10 8 5 600 W 1/5 R88M-W60010□-□G05BJ

57 20 3 12 35 55 12 – 47 10 8 5 1/9 R88M-W60010□-□G09BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/20 R88M-W60010□-□G20BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/29 R88M-W60010□-□G29BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/45 R88M-W60010□-□G45BJ

57 20 3 12 35 55 12 – 47 10 8 5 900 W 1/5 R88M-W90010□-□G05BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/9 R88M-W90010□-□G09BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/20 R88M-W90010□-□G20BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/29 R88M-W90010□-□G29BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/45 R88M-W90010□-□G45BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1.2 kW 1/5 R88M-W1K210□-□G05BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/9 R88M-W1K210□-□G09BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/20 R88M-W1K210□-□G20BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/29 R88M-W1K210□-□G29BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/45 R88M-W1K210□-□G45BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 2 kW 1/5 R88M-W2K010□-□G05BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/9 R88M-W2K010□-□G09BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/20 R88M-W2K010□-□G20BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 3 kW 1/5 R88M-W3K010□-□G05BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/9 R88M-W3K010□-□G09BJ

型号尺寸(mm)

标准型号和规格  第2章
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2-56

型号 图号

LL LM LR C1 C2 D1 D2 D3 D4 D5

WOB* WB*

450 W 1/5 R88M-W45015T-□G05BJ 1 138 176 156 100 140 130 185 160 130 94 91

1/9 R88M-W45015T-□G09BJ 138 176 168 100 140 130 185 160 130 94 91

1/20 R88M-W45015T-□G20BJ 2 138 176 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/29 R88M-W45015T-□G29BJ 138 176 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/45 R88M-W45015T-□G45BJ 138 176 223 140 – 130 245 220 190 135 130
850 W 1/5 R88M-W85015T-□G05BJ 1 161 199 156 100 140 130 185 160 130 94 91

1/9 R88M-W85015T-□G09BJ 161 199 168 100 140 130 185 160 130 94 91

1/20 R88M-W85015T-□G20BJ 2 161 199 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/29 R88M-W85015T-□G29BJ 161 199 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/45 R88M-W85015T-□G45BJ 161 199 244 160 – 130 310 280 240 186 182
1.3 kW 1/5 R88M-W1K315T-□G05BJ 2 185 223 182 140 – 130 245 220 190 135 130

1/9 R88M-W1K315T-□G09BJ 185 223 209 140 – 130 245 220 190 135 130

1/20 R88M-W1K315T-□G20BJ 185 223 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/29 R88M-W1K315T-□G29BJ 185 223 234 160 – 130 310 280 240 186 182

1/45 R88M-W1K315T-□G45BJ 185 223 244 160 – 130 310 280 240 186 182
1.8 kW 1/5 R88M-W1K815T-□G05BJ 2 166 217 203 140 – 180 245 220 190 135 130

1/9 R88M-W1K815T-□G09BJ 166 217 230 140 – 180 245 220 190 135 130

1/20 R88M-W1K815T-□G20BJ 166 217 255 160 – 180 310 280 240 186 182

1/29 R88M-W1K815T-□G29BJ 166 217 255 160 – 180 310 280 240 186 182
2.9 kW 1/5 R88M-W2K915T-□G05BJ 2 192 243 223 160 – 180 310 280 240 186 182

1/9 R88M-W2K915T-□G09BJ 192 243 255 160 – 180 310 280 240 186 182

1/20 R88M-W2K915T-□G20BJ 192 243 255 160 – 180 310 280 240 186 182
4.4 kW 1/5 R88M-W4K415T-□G05BJ 2 226 277 223 160 – 180 310 280 240 186 182

1/9 R88M-W4K415T-□G09BJ 226 277 255 160 – 180 310 280 240 186 182

C1

□C2

尺寸(mm)

2-56

注 WOB和WB分别表示“无制动器”和“有制动器”。

图1
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● 带标准齿轮的1,500-r/min伺服电机（450 W~4.4 kW）
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型号 图号

LL LM LR C1 C2 D1 D2 D3 D4 D5

WOB* WB*

450 W 1/5 R88M-W45015T-□G05BJ 1 138 176 156 100 140 130 185 160 130 94 91

1/9 R88M-W45015T-□G09BJ 138 176 168 100 140 130 185 160 130 94 91

1/20 R88M-W45015T-□G20BJ 2 138 176 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/29 R88M-W45015T-□G29BJ 138 176 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/45 R88M-W45015T-□G45BJ 138 176 223 140 – 130 245 220 190 135 130
850 W 1/5 R88M-W85015T-□G05BJ 1 161 199 156 100 140 130 185 160 130 94 91

1/9 R88M-W85015T-□G09BJ 161 199 168 100 140 130 185 160 130 94 91

1/20 R88M-W85015T-□G20BJ 2 161 199 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/29 R88M-W85015T-□G29BJ 161 199 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/45 R88M-W85015T-□G45BJ 161 199 244 160 – 130 310 280 240 186 182
1.3 kW 1/5 R88M-W1K315T-□G05BJ 2 185 223 182 140 – 130 245 220 190 135 130

1/9 R88M-W1K315T-□G09BJ 185 223 209 140 – 130 245 220 190 135 130

1/20 R88M-W1K315T-□G20BJ 185 223 213 140 – 130 245 220 190 135 130

1/29 R88M-W1K315T-□G29BJ 185 223 234 160 – 130 310 280 240 186 182

1/45 R88M-W1K315T-□G45BJ 185 223 244 160 – 130 310 280 240 186 182
1.8 kW 1/5 R88M-W1K815T-□G05BJ 2 166 217 203 140 – 180 245 220 190 135 130

1/9 R88M-W1K815T-□G09BJ 166 217 230 140 – 180 245 220 190 135 130

1/20 R88M-W1K815T-□G20BJ 166 217 255 160 – 180 310 280 240 186 182

1/29 R88M-W1K815T-□G29BJ 166 217 255 160 – 180 310 280 240 186 182
2.9 kW 1/5 R88M-W2K915T-□G05BJ 2 192 243 223 160 – 180 310 280 240 186 182

1/9 R88M-W2K915T-□G09BJ 192 243 255 160 – 180 310 280 240 186 182

1/20 R88M-W2K915T-□G20BJ 192 243 255 160 – 180 310 280 240 186 182
4.4 kW 1/5 R88M-W4K415T-□G05BJ 2 226 277 223 160 – 180 310 280 240 186 182

1/9 R88M-W4K415T-□G09BJ 226 277 255 160 – 180 310 280 240 186 182

C1

□C2

尺寸(mm)

2-57

尺寸(mm) 型号

E1 E3 F G S T Z IE 键尺寸

QK b h t1
57 20 3 12 35 55 12 – 47 10 8 5 450 W 1/5 R88M-W45015T-□G05BJ

57 20 3 12 35 55 12 – 47 10 8 5

50

1/9 R88M-W45015T-□G09BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/20 R88M-W45015T-□G20BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/29 R88M-W45015T-□G29BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/45 R88M-W45015T-□G45BJ

57 20 3 12 35 55 12 – 47 10 8 5 850 W 1/5 R88M-W85015T-□G05BJ

57 20 3 12 35 55 12 – 47 10 8 5

850

1/9 R88M-W85015T-□G09BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/20 R88M-W85015T-□G20BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/29 R88M-W85015T-□G29BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/45 R88M-W85015T-□G45BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1.3 kW 1/5 R88M-W1K315T-□G05BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5

3

1/9 R88M-W1K315T-□G09BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1/20 R88M-W1K315T-□G20BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/29 R88M-W1K315T-□G29BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/45 R88M-W1K315T-□G45BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5 1.8 kW 1/5 R88M-W1K815T-□G05BJ

77 33 5 15 50 75 12 137 65 14 9 5.5

8

1/9 R88M-W1K815T-□G09BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/20 R88M-W1K815T-□G20BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/29 R88M-W1K815T-□G29BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 2.9 kW 1/5 R88M-W2K915T-□G05BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7

9

1/9 R88M-W2K915T-□G09BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/20 R88M-W2K915T-□G20BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 4.4 kW 1/5 R88M-W4K415T-□G05BJ

92 38 5 18 60 90 14 171 78 18 11 7 1/9 R88M-W4K415T-□G09BJ

2-57
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型号 ##

LL LM LR C1 C2 D2 D3 D4 E1 E3 F S T Z 键尺寸

WOB* WB*

S

QK b h t1

100 W 1/5 R88M-W10030□
-□G05CJ

1 94.5 135 67.5 32 52 40 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/9 R88M-W10030□
-□G09CJ

94.5 135 67.5 32 52 40 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/15 R88M-W10030□
-□G15CJ

94.5 135 78 32 52 40 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/25 R88M-W10030□
-□G25CJ

94.5 135 92 50 78 40 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

200 W 1/5 R88M-W20030□
-□G05CJ

2 96.5 136 72.5 32 52 60 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/9 R88M-W20030□
-□G09CJ

96.5 136 89.5 50 78 60 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/15 R88M-W20030□
-□G15CJ

96.5 136 100 50 78 60 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/25 R88M-W20030□
-□G25CJ

96.5 136 100 50 78 60 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

400 W 1/5 R88M-W40030□
-□G05CJ

2 124.5 164 89.5 50 78 60 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/9 R88M-W40030□
-□G09CJ

124.5 164 89.5 50 78 60 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/15 R88M-W40030□
-□G15CJ

124.5 164 100 50 78 60 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/25 R88M-W40030□
-□G25CJ

124.5 164 104 61 98 60 115 90 75 43 18 5 24 40 M8 20 30 8 7 4

750 W 1/5 R88M-W75030□
-□G05CJ

2 145 189.5 93.5 50 78 80 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/9 R88M-W75030□
-□G09CJ

145 189.5 97.5 61 98 80 115 90 75 43 18 5 24 40 M8 20 30 8 7 4

1/15 R88M-W75030□
-□G15CJ

145 189.5 110 61 98 80 115 90 75 43 18 5 24 40 M8 20 30 8 7 4

1/25 R88M-W75030□
-□G25CJ

145 189.5 135 75 125 80 135 110 98 58 17 5 32 55 M10 20 45 10 8 5

尺寸(mm)

2-58

■ 带经济型减速器的AC伺服电机

● 带经济型减速齿轮的3,000-r/min伺服电机（100~750 W）

注 WOB和WB分别表示“无制动器”和“有制动器”。
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型号 ##

LL LM LR C1 C2 D2 D3 D4 E1 E3 F S T Z 键尺寸

WOB* WB*

S

QK b h t1

100 W 1/5 R88M-W10030□
-□G05CJ

1 94.5 135 67.5 32 52 40 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/9 R88M-W10030□
-□G09CJ

94.5 135 67.5 32 52 40 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/15 R88M-W10030□
-□G15CJ

94.5 135 78 32 52 40 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/25 R88M-W10030□
-□G25CJ

94.5 135 92 50 78 40 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

200 W 1/5 R88M-W20030□
-□G05CJ

2 96.5 136 72.5 32 52 60 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/9 R88M-W20030□
-□G09CJ

96.5 136 89.5 50 78 60 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/15 R88M-W20030□
-□G15CJ

96.5 136 100 50 78 60 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/25 R88M-W20030□
-□G25CJ

96.5 136 100 50 78 60 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

400 W 1/5 R88M-W40030□
-□G05CJ

2 124.5 164 89.5 50 78 60 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/9 R88M-W40030□
-□G09CJ

124.5 164 89.5 50 78 60 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/15 R88M-W40030□
-□G15CJ

124.5 164 100 50 78 60 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/25 R88M-W40030□
-□G25CJ

124.5 164 104 61 98 60 115 90 75 43 18 5 24 40 M8 20 30 8 7 4

750 W 1/5 R88M-W75030□
-□G05CJ

2 145 189.5 93.5 50 78 80 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/9 R88M-W75030□
-□G09CJ

145 189.5 97.5 61 98 80 115 90 75 43 18 5 24 40 M8 20 30 8 7 4

1/15 R88M-W75030□
-□G15CJ

145 189.5 110 61 98 80 115 90 75 43 18 5 24 40 M8 20 30 8 7 4

1/25 R88M-W75030□
-□G25CJ

145 189.5 135 75 125 80 135 110 98 58 17 5 32 55 M10 20 45 10 8 5

尺寸(mm)

2-59

图2
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型号
LL LM LR C1 C2 D2 D3 D4 E1 E3 F S T Z ˇ 键尺寸

WOB* WB* QK b h t1

100 W 1/5 R88M-WP10030
□-□G05CJ

62 91 72.5 32 52 60 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/9 R88M-WP10030
□-□G09CJ

62 91 72.5 32 52 60 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/15 R88M-WP10030
□-□G15CJ

62 91 78 32 52 60 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/25 R88M-WP10030
□-□G25CJ

62 91 92 50 78 60 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

200 W 1/5 R88M-WP20030
□-□G05CJ

67 98.5 72.5 32 52 80 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/9 R88M-WP20030
□-□G09CJ

67 98.5 89.5 50 78 80 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/15 R88M-WP20030
□-□G15CJ

67 98.5 100 50 78 80 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/25 R88M-WP20030
□-□G25CJ

67 98.5 100 50 78 80 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

400 W 1/5 R88M-WP40030
□-□G05CJ

87 118.5 89.5 50 78 80 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/9 R88M-WP40030
□-□G09CJ

87 118.5 89.5 50 78 80 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/15 R88M-WP40030
□-□G15CJ

87 118.5 100 50 78 80 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/25 R88M-WP40030
□-□G25CJ

87 118.5 104 61 98 80 115 90 75 43 18 5 24 40 M8 20 30 8 7 4

750 W 1/5 R88M-WP75030
□-□G05CJ

86.5 120 93.5 50 78 120 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/9 R88M-WP75030
□-□G09CJ

86.5 120 97.5 61 98 120 115 90 75 43 18 5 24 40 M8 20 30 8 7 4

1/15 R88M-WP75030
□-□G15CJ

86.5 120 110 61 98 120 115 90 75 43 18 5 24 40 M8 20 30 8 7 4

1/25 R88M-WP75030
□-□G25CJ

86.5 120 135 75 125 120 135 110 98 58 17 5 32 55 M10 20 45 10 8 5

尺寸(mm)

2-60

注 WOB和WB分别表示“无制动器”和“有制动器”。

图

● 带经济型齿轮的3,000-r/min扁平型伺服电机（100~750 W）
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型号
LL LM LR C1 C2 D2 D3 D4 E1 E3 F S T Z ˇ 键尺寸

WOB* WB* QK b h t1

100 W 1/5 R88M-WP10030
□-□G05CJ

62 91 72.5 32 52 60 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/9 R88M-WP10030
□-□G09CJ

62 91 72.5 32 52 60 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/15 R88M-WP10030
□-□G15CJ

62 91 78 32 52 60 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/25 R88M-WP10030
□-□G25CJ

62 91 92 50 78 60 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

200 W 1/5 R88M-WP20030
□-□G05CJ

67 98.5 72.5 32 52 80 60 50 45 22 10 3 12 20 M5 12 16 4 4 2.5

1/9 R88M-WP20030
□-□G09CJ

67 98.5 89.5 50 78 80 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/15 R88M-WP20030
□-□G15CJ

67 98.5 100 50 78 80 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/25 R88M-WP20030
□-□G25CJ

67 98.5 100 50 78 80 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

400 W 1/5 R88M-WP40030
□-□G05CJ

87 118.5 89.5 50 78 80 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/9 R88M-WP40030
□-□G09CJ

87 118.5 89.5 50 78 80 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/15 R88M-WP40030
□-□G15CJ

87 118.5 100 50 78 80 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/25 R88M-WP40030
□-□G25CJ

87 118.5 104 61 98 80 115 90 75 43 18 5 24 40 M8 20 30 8 7 4

750 W 1/5 R88M-WP75030
□-□G05CJ

86.5 120 93.5 50 78 120 90 70 62 33 17 3 19 30 M6 20 22 6 6 3.5

1/9 R88M-WP75030
□-□G09CJ

86.5 120 97.5 61 98 120 115 90 75 43 18 5 24 40 M8 20 30 8 7 4

1/15 R88M-WP75030
□-□G15CJ

86.5 120 110 61 98 120 115 90 75 43 18 5 24 40 M8 20 30 8 7 4

1/25 R88M-WP75030
□-□G25CJ

86.5 120 135 75 125 120 135 110 98 58 17 5 32 55 M10 20 45 10 8 5

尺寸(mm)
2-4 伺服驱动器规格

■ OMNUC W-系列AC伺服驱动器（R88D-WT□）

参见2-2伺服驱动器和伺服电机组合，选择与所使用的伺服电机匹配的伺服

驱动器。

OMNUC W-系列AC伺服电机驱动器可以处理脉冲输入或模拟输入。切换

控制模式以与所使用的控制器匹配。（默认值为由脉冲串指令进行位置控

制）。

2-4-1 一般规格

项目 规格

运行时的环境温度 0 ~ 55°C
运行时的环境湿度 90%以下（无结露）

贮存时的环境温度 –20 ~ 85°C
贮存时的环境湿度 90%以下（无结露）

贮存和运行时的环境 无腐蚀性气体

抗振性 X、Y和Z方向上10 ~ 55 Hz，0.1-mm双幅；加速度：最大为4.9 m/s2

抗冲击性 X、Y、Z方向上最大加速度为19.6 m/s2，三倍

绝缘电阻 电源线端子和外壳之间：0.5 MW以上（500 V DC时）

介电强度 电源线端子和外壳之间：1,500 V AC，50/60 Hz，1分钟
各控制信号和外壳之间：500 V AC，1分钟

保护结构 盘内安装型（IP10）
EC指令 EMC指令 EN55011 A级，1组

EN61000-6-2
低电压指令 EN50178

UL标准 UL508C
cUL标准 cUL C22.2 No.14

注 1.以上项目指标均为单独试验评价结果。组合后可能不限于上述范围。

注 2.请勿在伺服驱动器上使用兆欧表进行耐压试验。如果进行此类试验，可能会损坏内部元件。

注 3.根据运行状况，需要对某些伺服驱动器零件进行维护。详细内容参见5-5定期维护。

注 4.在平均环境温度40°C，转矩为额定值的80%的情况下，伺服驱动器的使用寿命为50,000小时。
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2-4-2 性能规格

■ 控制规格

● 100-V AC输入类型

项目 R88D-WTA3HL R88D-WTA5HL R88D-WT01HL R88D-WT02HL
连续输出电流（rms） 0.66 A 0.95 A 2.4 A 3.0 A
瞬时最大输出电流（rms） 2.0 A 2.9 A 7.2 A 9.0 A
输入电源 主回路 单相100/115 V AC（85~127 V）50/60 Hz

控制回路 单相100/115 V AC（85~127 V）50/60 Hz
热值 主回路 3.5 W 5.2 W 12 W 16.4 W

控制回路 13 W 13 W 13 W 13 W
控制方式 全数字伺服

变频方式 采用IGBT脉宽调制方式

脉宽调制频率 11.7 kHz
重量 约0.8 kg 约0.8 kg 约0.8 kg 约1.1 kg
适用的最大伺服电机功率 30 W 50 W 100 W 200 W
适用的伺服电机
（R88M-）

3,000-r/min [增量式] W03030L W05030L W10030L W20030L
[绝对值] W03030S W05030S W10030S W20030S

3,000-r/min
扁平型

[增量式] – – WP10030L WP20030L
[绝对值] – – WP10030S WP20030S

1,000-r/min [增量式] – – – –
[绝对值] – – – –

1,500-r/min [绝对值] – – – –
性能 速度控制范围 1:5,000

负载波动率 0% ~ 100%时，最大为0.01%（额定转速时）

电压波动率 额定电压±10%时为0%（额定转速时）

温度波动率 0 ~ +50°C时，最大为±0.1%（额定转速时）

频率特性 400 Hz（负载和转动惯量相同时）

转矩控制重复度 ±2%
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项目 R88D-
WTA3H

R88D-
WTA5H

R88D-
WT01H

R88D-
WT02H

R88D-
WT04H

连续输出电流（rms） 0.44 A 0.64 A 0.91 A 2.1 A 2.8 A
瞬时最大输出电流（rms） 1.3 A 2.0 A 2.8 A 6.5 A 8.5 A
输入电源 主回路 单相200/230 V AC (170～253 V) 50/60 Hz

控制回路 单相200/230 V AC (170～253 V) 50/60 Hz
热值 主回路 3.1 W 4.6 W 6.7 W 13.3 W 20 W

控制回路 13 W 13 W 13 W 13 W 13 W
脉宽调制频率 11.7 kHz

重量 约0.8 kg 约0.8 kg 约0.8 kg 约0.8 kg 约1.1kg

适用的伺服电机功率 30 W 50 W 100 W 200 W 400 W
适用的伺服电机
（R88M-）

3,000-r/min [增量式] W03030H W05030H W10030H W20030H W40030H
[绝对值] W03030T W05030T W10030T W20030T W40030T

3,000-r/min
扁平型

[增量式] – – WP10030H WP20030H WP40030H
[绝对值] – – WP10030T WP20030T WP40030T

1,000-r/min [增量式] – – – – –
[绝对值] – – – – –

1,500-r/min [绝对值] – – – – –

控制方式 全数字伺服

变频方式 基于IGBT的脉宽调制方式

性能 速度控制范围 1:5,000

负载波动率 0%～100%时，最大为0.01%（额定转速）

电压波动率 额定电压±10%时0%（额定转速）

温度波动率 0～+50℃时，最大为±0.1%（额定转速）

频率特性 400 Hz（负载和转动惯量相同时）

转矩控制重复度 ±2%

项目 R88D-
WT05H

R88D-
WT08H

R88D-
WT10H

R88D-
WT15H

R88D-
WT20H

R88D-
WT30H

R88D-
WT50H

R88D-
WT60H

R88D-
WT75H

R88D-
WT150H

连续输出电流（rms） 3.8 A 5.7 A 7.6 A 11.6 A 18.5 A 24.8 A 32.9 A 46.9 A 54.7 A 78 A

瞬时最大输出电流（rms） 11.0 A 13.9 A 17 A 28 A 42 A 56 A 84 A 110 A 130 A 170 A
输入电源 主回路 三相200/230 V AC (170～253 V) 50/60 Hz（见注）

控制回路 单相200/230 V AC (170～253 V) 50/60 Hz
热值 主回路 27 W 41 W 55 W 123 W 120 W 155 W 240 W 290 W 330 W 490 W

控制回路 15 W 15 W 15 W 15 W 15 W 15 W 15 W 27 W 27 W 30 W
脉宽调制频率 11.7 kHz 3.9 kHz

重量 约1.7 kg 约1.7 kg 约1.7 kg 约2.8 kg 约3.8 kg 约3.8 kg 约5.5kg 约15kg 约15kg 约26kg

适用的伺服电机功率 500 W 750 W 1 kW 1.5 kW 2 kW 3 kW 5 kW 6 kW 7.5 kW 15 kW
适用的
伺服电机
（R88M-）

3,000-r/min [增量式] – W75030H W1K030H W1K530H W2K030H W3K030H W4K030H
W5K030H

– – –

[绝对值] – W75030T W1K030T W1K530T W2K030T W3K030T W4K030T
W5K030T

– – –

3,000-
扁平型

[增量式] – WP75030H – WP1K530H – – – – – –

[绝对值] – WP75030T – WP1K530T – – – – – –

1,000-r/min [增量式] W30010H W60010H W90010H W1K210H W2K010H W3K010H W4K010H W5K510H – –
[绝对值] W30010T W60010T W90010T W1K210T W2K010T W3K010T W4K010T W5K510T – –

1,500-r/min [绝对值] W45015T – W85015T W1K315T W1K815T W2K915T W4K415T W5K515T W7K515T W11K015T
W15K015T

控制方式 全数字伺服

变频方式 基于IGBT的脉宽调制方式

2-63

● 200-V AC输入类型（单相输入）

● 200-V AC输入类型（三相输入）
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项目 R88D-
WT05H

R88D-
WT08H

R88D-
WT10H

R88D-
WT15H

R88D-
WT20H

R88D-
WT30H

R88D-
WT50H

R88D-
WT60H

R88D-
WT75H

R88D-
WT150H

性能 速度控制范围 1:5,000
负载波动率 0% ~ 100%时，0.01%以下（额定转速）

电压波动率 额定电压±10%时为0%（额定转速）

温度波动率 0 ~ +50°C时，±0.1%以下（额定转速）

频率特性 400 Hz（负载和转动惯量相同时）

转矩控制重复度 ±2%

注 使用带单相200-V电源的R88D-WT08H时，输入电源规格为单相220~230V AC+10~-15%，

50/60Hz。
 详情参见6-3 3,000-r/min（750-W）伺服电机的单相电源。

■ 保护和诊断功能

错误检测功能 内容

参数破坏 EEP-ROM的参数校验和不匹配。

主回路检测错误 电源电路检测数据有错误。

参数设定错误 参数设置不正确。

电机不一致 伺服电机与伺服驱动器不匹配。

过电流 检出过电流或检出不正确的辐射屏蔽温度升高。

再生错误 再生电路因大量再生能量而受损。

再生过载 再生能量超过再生电阻能力。

主回路电源错误（见注1） Pn001.2（AC/DC输入选择）中设定的方式与主回路电源的AC/DC
接线方式不同。

过电压 主回路DC电压超标。

电压不足 主回路DC电压不达标。

超速 伺服电机转速超过最大速度。

过载 超过额定转速的245%时，检出反转限制特性。
达到额定转矩的120% ~ 245%时，检出反转限制特性。

动态制动过载 动态制动操作中，再生能量超过动态制动电阻。

冲击电阻过载 电源接通时，涌入电流超过冲击电阻。涌入电流超过冲击电阻。超过冲击电阻。

过热 辐射屏蔽中检出温度异常升高。

备份错误[绝对值] 编码器备用电源电压下降。

校验和错误[绝对值] 编码器存储器数据校验和出错。

电池错误[绝对值] 编码器电池电压下降（至2.7 V或以下）。

绝对值错误 编码器内部数据错误。
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错误检测功能 内容

超速错误[绝对值] 编码器电源开启后，伺服电机转速超过200 r/min。
编码器过热[绝对值] 检出编码器温度异常升高。

速度指令输入读取错误 A/D转换器未在规定时间内输出A/D结束信号。

转矩指令输入读取错误 A/D转换器未在规定时间内输入A/D结束信号。

系统出错 检出控制回路系统错误。

检出失控 伺服电机旋转方向与指令相反。

多回转数据错误[绝对值] 绝对值编码器设置不正确。

编码器通信错误 编码器与伺服驱动器之间不能进行通信。

编码器参数错误 编码器中的参数被破坏。

编码器数据错误 编码器数据不正确。

多回转限值不一致[绝对值] 编码器和伺服驱动器的多回转限值不匹配。

偏差计数器溢出 偏差计数器的累积脉冲超过Pn505的设定值。

电机负载偏差溢出（见注1） 全闭环和半闭环编码器误差超出Pn51A中设置的指令单位数。

选件检测错误（见注1） 一个可选单元已被移除。

检出缺相 检出主回路电源缺相或断开。

电机电流错误（见注2） 流向伺服电机的电流相对于伺服驱动器发出的转矩指令过小。

电机传导错误（见注2） 伺服电机接通时，基本模块条件持续存在，伺服驱动器设定值或外
部输入不起作用。

参数单元传送错误 电源接通后，不能传输数据（CPF00）。
传送超时错误（CPF01）。

注 1.“r.0014”或以上版本的伺服电机支持这些功能。

注 2.“r.0037”版本的伺服驱动器支持这些功能。
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信号 功能 条件

L1 主回路电源输入 R88D-WT□H（30～400W）：
单相200/230 V AC（170～253 V AC）50/60 Hz
R88D-WT□H（500W～6kW）：
三相200/230 V AC（170～253 V AC）50/60 Hz
R88D-WT□H（30～200W）：
单相100/115 V AC（85～127 V AC）50/60 Hz

L2

L3

+ 主回路DC输出
（正转）

不得进行任何连接。此端子用于R88D-WT60H～R88D-WT150H。

+1 用于电源调谐控制
的DC电抗器端子

一般在+1与+2之间短路。

如需采用谐波控制方式，在+1与+2之间连接一个DC电抗器。
（R88D-WT60H～R88D-WT150H型号不提供该端子）。

+2

– 主回路DC输出
（反转）

不得进行任何连接。

L1C 控制回路电源输入 R88D-WT□H：单相200/230 V AC（170～253 V AC）50/60 Hz
R88D-WT□HL：单相100/115 V AC（85～127 V AC）50/60 HzL2C

B1 外部再生电阻
连接端子

30～400 W：通常不需要连接此端子。如果再生能量较高，在B1与B2之间
连接一个外部再生电阻。

500 W～5 kW：在B2与B3之间短路。如果再生能量较高，移除B2与B3之间
的短路杆，并在B1与B2之间连接一个外部再生电阻。

6～15 kW：在B1与B2之间连接一个外部再生电阻单元。

B2

B3

U 伺服电机连接端子 红色 这些是接至伺服电机输出的端子。确保正确连接这些端子。

V 白色

W 黑色

绿色/
黄色

机架接地 接地端子。最小接地电阻100（3级）。

2-66

2-4-3 接线盒规格
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信号 功能 条件

L1 主回路电源输入 R88D-WT□H（30～400W）：
单相200/230 V AC（170～253 V AC）50/60 Hz
R88D-WT□H（500W～6kW）：
三相200/230 V AC（170～253 V AC）50/60 Hz
R88D-WT□H（30～200W）：
单相100/115 V AC（85～127 V AC）50/60 Hz

L2

L3

+ 主回路DC输出
（正转）

不得进行任何连接。此端子用于R88D-WT60H～R88D-WT150H。

+1 用于电源调谐控制
的DC电抗器端子

一般在+1与+2之间短路。

如需采用谐波控制方式，在+1与+2之间连接一个DC电抗器。
（R88D-WT60H～R88D-WT150H型号不提供该端子）。

+2

– 主回路DC输出
（反转）

不得进行任何连接。

L1C 控制回路电源输入 R88D-WT□H：单相200/230 V AC（170～253 V AC）50/60 Hz
R88D-WT□HL：单相100/115 V AC（85～127 V AC）50/60 HzL2C

B1 外部再生电阻
连接端子

30～400 W：通常不需要连接此端子。如果再生能量较高，在B1与B2之间
连接一个外部再生电阻。

500 W～5 kW：在B2与B3之间短路。如果再生能量较高，移除B2与B3之间
的短路杆，并在B1与B2之间连接一个外部再生电阻。

6～15 kW：在B1与B2之间连接一个外部再生电阻单元。

B2

B3

U 伺服电机连接端子 红色 这些是接至伺服电机输出的端子。确保正确连接这些端子。

V 白色

W 黑色

绿色/
黄色

机架接地 接地端子。最小接地电阻100（3级）。

24 V DC

2-67

2-4-4 控制输入／输出规格（CN1）

■ 位置控制的控制输入／输出和外部信号

反转脉冲

正转脉冲

偏差计数
器复位

定位完成
输出1

电机运转检出

伺服准备就绪

报警输出

报警代码输出

编码器A
相输出

编码器B
相输出

编码器Z
相输出

公用接地

机架接地

最大工作电压：
30 V DC
最大输出电流：
50 mA

最大工作电压：
30 V DC
最大输出电流：
20 mA

线性驱动输出EIA-
RS422A符合
（负载电阻：最小为
220 W）

RUN指令

增益降低

正转驱动禁止

反转驱动禁止

报警复位

正转电流限制

反转电流限制

注   1. 可通过参数设置修改引脚40 ~ 46上的输入及引脚25 ~ 30上的输出。图中的设定值为默认值。

注   2. 自动复位熔断器用于保护输出。如果熔断器因过电流而发生动作，则在无电流流过的规定时间

过后自动复位（“r.0037”或以上版本的伺服驱动器支持）。

（见注2）

（见注2）

（见注2）

（见注2）

壳体
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24 V DC

2-68

■ 速度和转矩控制的控制输入／输出信号连接和外部信号处理

速度指令

转矩指令

传感器ON

备用电池
（2.8~4.5 V）

RUN指令

增益降低

正转驱动禁止

反转驱动禁止

报警复位

正转电流限制

反转电流限制

A/D
转换器

（见注4）

速度一致

（见注4）

（见注4）

（见注4）

电机旋转检出

伺服准备就绪

报警输出

报警代码输出

编码器A相输出

编码器B相输出

编码器Z相输出

公用接地

机架接地

最大工作
电压：
30 V DC
最大输出
电流：
50 mA

最大工作
电压：
30 V DC
最大输出
电流：
20 mA

线性驱动
输出EIA-
RS422A
符合
（负载
电阻：
最大
220  W）

注   1. 速度和转矩控制需要进行参数设置（控制模式选择）。

壳体
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注   2. 可通过参数设置修改引脚40 ~ 46上的输入和引脚25 ~ 30上的输出。图中的设定值为默认值。

注   3. 引脚2、4、21和22用于与绝对值编码器配合使用。

注   4. 自动复位熔断器用于保护输出。如果熔断器因过电流而发生动作，将在无电流流过的规定时间

过后自动复位（“r.0037”及以上版本的伺服驱动器支持）。

■ 控制输入／输出信号

● CN1控制输入

引脚号 信号名称 功能 内容 控制模式
5 REF 速度指令输入 速度指令的模拟输入端子。±2 ~ ±10 V（+电压时伺服电机

正转）
通过用户参数Pn300可修改比例（速度指令比例控制）。
可用于转矩控制的速度限制输入（通过Pn002.1设置）。

全部

6 AGND 速度指令输入接
地

9 TREF 转矩指令输入 转矩指令的模拟输入端子。±1 ~ ±10 V（+电压正转转矩）
通过用户参数Pn400修改比例（转矩指令比例控制）。
可用作速度控制或位置控制的转矩限制输入或转矩前馈输
入（通过Pn002.0设置）。

全部

10 AGND 转矩指令输入接
地

3 PCOM 集电极开路指令
电源

使用集电极开路输出输入指令脉冲和偏差计数器复位时，
将+输入连接至这些端子，－输入连接至集电极开路输出
端子。

全部

13
18
7 +PULS/CW/

A
给定脉冲，反转
脉冲或90度相位
差脉冲（A相）

位置指令的脉冲串输入端子。

线性驱动输入：10 mA，3V
最大响应频率：500 kpps
集电极开路输入：7 ~ 15 mA
最大响应频率：200 kpps
可通过Pn200.0设置选择下列任何一个：给定脉冲或方向信
号（PULS/SIGN）；正转或反转脉冲（CW/CCW）；90度
相位差（A/B相）信号（A/B）。

位置

8 –PULS/CW/A
11 +SIGN/CCW/

B
方向信号，正转
脉冲或90度相位
差脉冲（B相）12 –SIGN/CCW/

B

14 –ECRST 偏差计数器复位 线性驱动输入：10 mA，3 V
集电极开路输入：25 mA，5 V
ON：脉冲指令禁止和偏差计数器清零。

位置

15 +ECRST

4 SEN 传感器ON输入 ON：绝对值编码器的多回转量和初始增量脉冲发送。
使用绝对值编码器需使用此信号。

全部[绝对值]
2 SENGND
21 BAT 备用电池输入 绝对值编码器电源中断的备用电池连接器端子。

将电池与此端子或CN8相连。
全部[绝对值]

22 BATGND
47 +24VIN 用于控制DC的

+24-V电源输入
顺序输入（引脚40 ~ 46）的电源输入端子（+24 V DC）。 全部
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引脚号 信号名称 功能 内容 控制模式
40~46 RUN [40] RUN指令输入 ON：伺服ON（开始向伺服电机供电）。 全部

MING [41] 增益降低输入 ON：将速度回路切换至P控制，并降低速度增益。 位置，速度，内部设定
速度

POT [42] 正转驱动禁止 
输入

正转超程输入（OFF：禁止；ON：允许）。 全部

NOT [43] 反转驱动禁止 
输入

反转超程输入（OFF：禁止；ON：允许）。 全部

RESET[44] 报警复位输入 ON：伺服报警状态复位。 全部

PCL [45] 正转电流限制 
输入

ON：由Pn404的设定值限制输出电流（正转外部电流限
制）。

全部

NCL [46] 反转电流限制 
输入

ON：由Pn405的设定值限制输出电流（反转外部电流限
制）。

全部

RDIR [41] 转向指令输入 指定以内部设定速度旋转时伺服电机的旋转方向。
OFF：正转，ON：反转

内部设定速度

SPD1 [45] 速度选择指令1
输入

选择内部设定速度（Pn301，Pn302，Pn303）。 内部设定速度

SPD2 [46] 速度选择指令2
输入

TVSEL[41] 控制模式切换 
输入

ON：改变控制模式 切换控制模式

PLOCK[41] 位置锁定指令 
输入

ON：当电机转速低于位置锁定转速（Pn501）时位置锁定
生效。

带位置锁定的速度控制

IPG [41] 脉冲禁用输入 ON：忽略指令脉冲输入，电机停机。 带脉冲禁用的位置控制

GSEL 增益切换输入 O N：将增益切换为第2速度增益（P n 1 0 4，n 1 0 5，
Pn106）。

内部设定速度

PSEL
（见注2）

指令脉冲系数 
切换输入

ON：以位置指令脉冲乘上Pn217设定值（指令脉冲系数）后的
值旋转电机。（当Pn218.0 = 1时）

位置

注   1. 可通过用户参数Pn50A ~ Pn50D设置分配给引脚40 ~ 46顺序输入的功能。本表中括号内的数字

表示默认的引脚号（分配）。控制模式不同分配也不同。

注   2. “r.0037”版本伺服驱动器支持此输入／输出信号。

● CN1控制输出

引脚号 信号名称 功能 内容 控制模式
1 GND 公用接地 编码器输出和报警代码输出的公用接地端子 全部

33 +A 编码器A相+
输出

按照用户参数Pn201输出分频的编码器脉冲。
线性驱动输出（符合RS-422A）。

全部

34 –A 编码器A相–
输出

36 +B 编码器B相+
输出

35 –B 编码器B相–
输出
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引脚号 信号名称 功能 内容 控制模式
19 +Z 编码器Z相+

输出
编码器Z相信号输出（1脉冲／转）。

线性驱动输出（RS-422A基准）。

全部

20 –Z 编码器Z相-输出

48 +ABS 绝对值编码器 
信号+输出

输出绝对值编码器数据。

线性驱动输出（符合RS-422A）。

全部[绝对值]

49 –ABS 绝对值编码器信
号+输出

37 ALO1 报警代码输出1 当生成一个伺服驱动器报警时，以代码的形式输出报警内
容。

集电极开路输出：最大30 V DC，20 mA

全部

38 ALO2 报警代码输出2
39 ALO3 报警代码输出3
31 ALM 报警输出 当生成一个伺服驱动器报警时，输出为OFF。

集电极开路输出（最大50 mA，30 V DC）
全部

32 ALMCOM
25~30 INP1 [25] 定位完成输出1 位置误差在定位完成范围（Pn500）以内为ON。

在位置控制模式以外的控制模式中为OFF。
全部

INP1COM [26]
INP2 定位完成输出2 当位置误差在定位完成范围（Pn504）以内为ON。

在位置控制模式以外的控制模式时，始终为OFF。
全部

INP2COM
VCMP [25] 速度一致输出 伺服电机速度误差在速度一致信号输出范围（Pn503）内

时为ON。速度控制模式以外的控制模式通常为OFF。
速度

TGONCOM [26]

TGON [27] 伺服电机运转 
检出输出

伺服电机转速超过伺服电机运转检出速度（Pn502）的设
定值时为ON。

全部

VCMPCOM [28]
READY [29] 伺服准备结束 

输出
接通主回路电源后，如无异常为ON。 全部

READYCOM [30]
CLIMT 电流限制出输出 输出电流受到限制时为ON。 全部

CLIMTCOM
VLIMT 速度限制检出 

输出
当速度受到限制时为ON。
转矩控制模式以外的控制模式通常为OFF。

转矩

VLIMTCOM
BKIR 联锁制动输出 根据用户参数Pn506，Pn507和Pn508输出保持制动定时信

号。
全部

BKIRCOM
WARN 警告输出 过载警告或再生过载警告被检出时为ON。 全部

WARNCOM
PSON
（见注2）

指令脉冲系数 
使能输出

PSEL（指令脉冲系数切换）输入打开后，当改变指令脉冲
系数后，为ON。

位置

PSONCOM
（见注2）

壳体 FG 机架接地 电缆的屏蔽线、FG线的连接端子。 全部

注   1. 可通过用户参数Pn50E ~ Pn510设置分配给引脚25 ~ 30顺序输出的功能。本表中括号内的数字是

默认的引脚编号（分配）。（功能分配随着控制模式的不同而不同）。
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2

4

6

8

10

12

14

16

18

1

3

5

7

9

11

13

15

17

27

29

33

35

37

39

41

43

31 ALM

26

28

32

34

36

38

40

42

30

20

22

24

19

21

23

25

45

47

49

44

46

48

50

2-72

注   2. 引脚25 ~ 30顺序输出的接口为集电极开路输出（最大50 mA，30V DC）。

注   3. “r.0037”版本的伺服驱动器支持这些输入／输出信号。

■ CN1：引脚布置

SENGND
[绝对值]

传感器ON
输入接地

SEN
[绝对值] 传感器ON输入

AGND
速度指令输入
接地

–PULS/
–CW/–A

–馈送脉冲，
–反转脉冲，
–A相

AGND
转矩指令输入
接地

–SIGN/–
CCW/–B

–方向信号，
–正转脉冲，
–B相

–ECRST
偏差计数器
复位

见注2

PCOM 集电极开路
指令用电源

–Z 编码器Z–相
输出

BATGND
[绝对值]

备用电池－输
入（见注3）

见注2

GND 公用接地

PCOM 集电极开路指
令用电源

REF 速度指令输入

+PULS/
+CW/+A

+馈送脉冲，
+反转脉冲，
+A相

TREF 转矩指令输入

+SIGN/
+CCW/+B

+方向信号，
+正转脉冲，
+B相

PCOM 集电极开路指
令用电源

+ECRST +偏差计数器
复位

见注2

+Z
编码器Z
+相输出

BAT
[绝对值]

备用电池+输入
（见注3）

见注2

INP1

定位完成输出1
（见注1）

TGON
电机运转检出输
出（见注1）

READY
伺服准备就绪输
出（见注1）

报警输出

+A
编码器A+相输
出

–B
编码器B
－相输出

AL01 报警代码输出1

AL03 报警代码输出3

MING
增益降低输入
（见注1）

NOT
反转驱动禁止
输入（见注1）

PCL
正转电流限制
（见注1）

DC控制
+24-V输入

绝对值编码器
信号输出

–ABS
[绝对值]

+24VIN

INP1COM
定位完成输出
接地（见注1）

TGONCOM
电机运输检出
输出接地
（见注1）

READYCOM
伺服准备就绪
输出接地
（见注1）

ALMCOM 报警输出接地

–A 编码器A-相输出

+B 编码器B+相
输出

AL02 报警代码输出2

RUN RUN指令输入
（见注1）

POT
正转驱动禁止
输入（见注1）

RESET 报警复位输入
（见注1）

NCL 反转电流限制
（见注1）

+ABS
[绝对值]

绝对值编码器
信号+输出

见注2

注   1. 可分别通过用户参数Pn50A ~ Pn50D，Pn513和Pn50E ~ Pn510设置分配给引脚40 ~ 46顺序输入和

引脚25 ~ 30顺序输出的功能。表中的功能分配为默认值。

注   2. 不得在空引脚上接线。
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12 V DC

注   3. 使用绝对值编码器时，将电池（2.8 ~ 4.5V）连接至引脚21和22或CN8（电池连接器）上的备用

电池输入。

● CN1连接器（50P）
伺服驱动器插座 10250–52A2JL（Sumitomo 3M）

电缆焊锡插头  10150–3000VE（Sumitomo 3M）

电缆外壳  10350–52A0–008（Sumitomo 3M）

■ 控制输入电路

● 速度和转矩指令输入

2-73

470 W（最大1/2 W）

　　　　2 kW（最大1/2 W）
　　　　（使用模拟控制时）

速度指令

转矩指令

伺服驱动器 

转换器

输入阻抗：约14 kW 
电路时间常数：约47 ms
最大输入电压：±12 V

● 位置指令脉冲输入和偏差计数器复位输入

线性驱动输入

伺服驱动器控制器

适用的线性驱动：
AM26L S31A或同类产品

输入电流：10 mA, 3 V

集电极开路输入

使用集电极开路指令电源（PCOM）

控制器 伺服驱动器

输入电流：10 mA, 12 V

信号电平
       高（H）：最小2.4 V
       低（L）：最大0.8 V 

标准型号和规格  第2章
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Vcc R
24 V 2.2 k
12 V 1 k
5 V 180 

2-74

注 为电阻R选择一个值，使输入电流在7 ~ 15mA范围内。

控制器 伺服驱动器

输入电流：7~15 mA

使用外部电源

● 传感器ON输入[绝对值]

伺服驱动器

输入电流：5 V DC, 1 mA
高：约1 mA

7406或同类产品

信号电平    高：最小4 V
                    低：最大0.8 V

注 推荐PNP晶体管。

● 顺序输入

外部电源：
24 V±1 V DC
电源能力：
最小50 mA（每个装置）

伺服驱动器

光电耦合器输入：24 V DC，7 mA

       接其它输入电路GND           接其它输入电路

信号电平 接通电平：最小值（+24VIN–11） V
   断开电平：最大值（+24VIN–1） V

标准型号和规格  第2章
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■ 控制输出电路

● 位置反馈输出

伺服驱动器 用户控制器

输出线性驱动
SN75ALS174NS
或同类产品

       A相

       B相

       Z相

      壳体

A相

B相

Z相

适用的线路接收器
SN75175/MC3486/
AM26LS32

● 顺序和报警输出

伺服驱动器侧
接其它输出电路

外部电源
24 V DC±1 V

最大工作电压：30 V DC
最大输出电流：50 mA

Di：用于防止冲击电压的二极管  
     （使用速度二极管）

注 自动复位熔断器用于保护输出。如果熔断器因过电流而动作，将在无电流流过的规定时间过后自

动复位（“r.0037”及以上版本的伺服驱动器支持）。

（见注）
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● 报警代码输出

伺服驱动器侧

外部电源
24 V DC ± 1 V

Di：用于防止冲击电压的二极管
      （使用高速开关二极管）

最大工作电压：30 V DC 
最大输出电流：20 mA

■ 控制输入说明（CN1）

● 5：速度指令输入（REF）；6：速度指令地（AGND）

速度控制

速度指令输入。可通过用户参数Pn300（速度指令比例）修改REF电压的转速比例。此默认值为10 V输

入时的额定转速。

转矩控制

当Pn002.1（功能选择应用开关2的速度指令输入改变）被设为1时，该输入成为一个模拟速度限制输

入。默认值为此功能不使用（设定值：0）。可通过用户参数Pn300（速度指令比例）修改速度指令输

入的速度限制值比例。

不受REF电压影响（仅绝对值）。

速度被限制为Pn407（速度限值）或REF电压限值中较低的一个。

位置控制

当Pn207.1（速度指令输入修改）被设为1时，此项输入为速度前馈输入。此功能的默认值为不使用

（设定值：0）。相应于REF电压的速度指令被加入速度回路中。

● 9：转矩指令输入（TREF）；10：转矩指令输入接地（AGND）

转矩控制

转矩指令输入。可通过用户参数Pn400（转矩指令比例）修改TREF电压的输出转矩比例。默认值为 
3 V输入时的额定转矩。

位置和速度控制

根据Pn002.0（功能选择应用开关2的转矩指令输入修改）设定值，此输入为模拟转矩限制输入（设定

值：1或3）或者转矩前馈输入。
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可通过用户参数Pn400（转矩指令比例）修改TREF电压的转矩限制值或前馈转矩的比例。默认值为 
3 V输入时的额定转矩。

Pn002.0 = 1：模拟转矩控制输入

正转、反转输出值由同一个值限制，而与TREF电压极性无关（使用绝对值）。见下面的注解。

Pn002.0 = 2：转矩前馈输入

向电流回路中加入TREF电压的相应转矩。TREF电压极性有效。

Pn002.0 = 3：输入PCL和NCL时的模拟转矩限制输入

忽略TREF电压极性（使用绝对值）。输入PCL（正转电流限制输入）时，限制正转输出转矩。输入

NCL（反转电流限制输入）时，限制反转输出转矩。见下面的注释。

注  由下列转矩限制中的最小值限制输出转矩：根据TREF电压的模拟转矩限制，Pn402（正向转矩限

制），Pn403（反向转矩限制），Pn404（正转外部电流限制）和Pn405（反转外部电流限制）。

模拟转矩Pn402或Pn403（Pn002.0=1）的限值始终被激活。输入PCL或NCL时，模拟转矩限制

Pn404或Pn405（Pn002.0=3）的限值被激活。

● + 馈送脉冲，+反转脉冲，+90馈送脉冲，+反转脉冲，+90，+反转脉冲，+90°相位差脉冲（A相）
 （7: +PULS/+CW/+A）
 – 馈送脉冲，–反转脉冲，–90馈送脉冲，–反转脉冲，–90，–反转脉冲，–90°相位差脉冲（A相）
 （8: –PULS/–CW/–A）
 + 方向信号，+正转脉冲，+90°相位差脉冲（B相）
 （11: +SIGN/+CCW/+B）
 – 方向信号，–正转脉冲，–90°相位差脉冲（B相）
 （12: –SIGN/–CCW/–B）

Pn200.0设定值（指令脉冲模式：位置控制设定值1）决定这些信号的功能。

Pn200.0 = 0：馈送脉冲和方向信号：正逻辑馈送脉冲和方向信号：正逻辑和方向信号：正逻辑

Pn200.0 = 1：正转脉冲和反转脉冲：正逻辑（默认）

Pn200.0 = 2：90°相位差（A/B相）（1倍），正逻辑

Pn200.0 = 3：90°相位差（A/B相）（2倍），正逻辑

Pn200.0 = 4：90°相位差（A/B相）（4倍），正逻辑

Pn200.0 = 5：馈送脉冲和方向信号：负逻辑馈送脉冲和方向信号：负逻辑和方向信号：负逻辑

Pn200.0 = 6：正转脉冲和反转脉冲：负逻辑

Pn200.0 = 7：90°相位差（A/B相）（1倍），负逻辑

Pn200.0 = 8：90°相位差（A/B相）（2倍），负逻辑

Pn200.0 = 9：90°相位差（A/B相）（4倍），负逻辑
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逻辑
Pn200.0
设定值

指令脉冲模式 输入引脚 伺服电机正转指令 伺服电机反转指令

0 给定脉冲和
方向信号

7: +PULS
8: –PULS
11: +SIGN
12: –SIGN H L

1 反转脉冲和
正转脉冲

7: +CW
8: –CW
11: +CCW
12: –CCW

L

L

正

2 90°相位差信号
（1倍）

7: +A
8: –A
11: +B

3 90°相位差信号
（2倍）

12: –B

4 90°相位差信号
（4倍）

5 给定脉冲和
方向信号

7: +PULS
8: –PULS
11: +SIGN
12: –SIGN L

H

6 反转脉冲和
正转脉冲

7: +CW
8: –CW
11: +CCW
12: –CCW

H

H

负

7 90°相位差信号
（1倍）

7: +A
8: –A
11: +B

8 90°相位差信号
（2倍）

12: –B

9 90°相位差信号
（4倍）

2-78
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逻辑
Pn200.0
设定值

指令脉冲模式 输入引脚 伺服电机正转指令 伺服电机反转指令

0 给定脉冲和
方向信号

7: +PULS
8: –PULS
11: +SIGN
12: –SIGN H L

1 反转脉冲和
正转脉冲

7: +CW
8: –CW
11: +CCW
12: –CCW

L

L

正

2 90°相位差信号
（1倍）

7: +A
8: –A
11: +B

3 90°相位差信号
（2倍）

12: –B

4 90°相位差信号
（4倍）

5 给定脉冲和
方向信号

7: +PULS
8: –PULS
11: +SIGN
12: –SIGN L

H

6 反转脉冲和
正转脉冲

7: +CW
8: –CW
11: +CCW
12: –CCW

H

H

负

7 90°相位差信号
（1倍）

7: +A
8: –A
11: +B

8 90°相位差信号
（2倍）

12: –B

9 90°相位差信号
（4倍）

指令脉冲模式 时序

给定脉冲和方向信号
最大输入频率：
线驱动：500 kpps
集电极开路：200 kpps 方向信号

给定脉冲

正转指令 反转指令

输入滤波器：200 kpps
(Pn200.3 = 1)
t1≤0.1 µs
t2 > 3.0 µs
τ≥2.5 µs
T ≥5.0 µs
(τ/T) × 100≤50 (%)

输入滤波器：500 kpps
(Pn200.3 = 0)
t1≤0.1 µs
t2 > 3.0 µs
τ≥1.0 µs
T ≥2.0 µs
(τ/T) × 100≤50 (%)

输入滤波器：200 kpps
(Pn200.3 = 1)
t1≤0.1 µs
t2 > 3.0 µs
τ≥2.5 µs
T ≥5.0 µs
(τ/T) × 100≤50 (%)

输入滤波器：500 kpps
(Pn200.3 = 0)
t1≤0.1 µs
t2 > 3.0 µs
τ≥1.0 µs
T ≥2.0 µs
(τ/T) × 100≤50 (%)

输入滤波器：200 kpps
(Pn200.3 = 1)
t1≤0.1 µs
τ≥2.5 µs
T ≥5.0 µs
(τ/T) × 100≤50 (%)

输入滤波器：500 kpps
(Pn200.3 = 0)
t1≤0.1 µs
τ≥1.0 µs
T ≥2.0 µs
(τ/T) × 100≤50 (%)

反转脉冲和正转脉冲
最大输入频率：
线驱动：500 kpps
集电极开路：200 kpps 反转脉冲

正转脉冲

正转指令 反转指令

90°相位差信号
最大输入频率：
×1：
线驱动：500 kpps
集电极开路：200 kpps
×2：
线驱动：400 kpps
集电极开路：200 kpps
×4：
线驱动：200 kpps
集电极开路：200 kpps

A相脉冲

B相脉冲

正转指令 反转指令
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指令脉冲时序

下面波形为正逻辑波形。条件与负逻辑相同。
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● + 偏差计数器复位（15: +ECRST）
 – 偏差计数器复位（14: –ECRST）
偏差计数器复位信号接通后将偏差计数器清零，位置回路被禁用。Pn200.1（位置控制设定1：偏差计

数器复位）可用于设置状态信号（高或低）或差分信号（低至高或高至低）。输入复位信号，最小

20ms。如果信号过短，计数器不复位。

● 传感器ON输入（4: SEN）
 传感器ON输入接地（2: SENGND）

SEN信号接通（ON）、断开（OFF）、再次接通。

SEN信号为ON（低至高）时，发送绝对值编码器的多回转量和初始增量脉冲。SEN信号为OFF时，即

使输入运转指令，也不向伺服电机提供电源。运转指令保持禁用状态，直至SEN信号为ON，编码器

能够正常运行。接通电源后3秒以内不要接通SEN信号。有关SEN的接通，断开以及再次接通信号见下

图。
　　　　　　　　　　　

● 备用电池+输入（21: BAT）
 备用电池–输入（22: BATGND）

这些是中断绝对值编码器电源时，供备用电池使用的连接端子。通常使用备用电池单元，将电池连接

至CN8（电池连接器），因此不要将这些端子连接其它设备。电池电压为2.8 ~ 4.5V。

● 运转指令输入（40: RUN）

该输入是接通伺服驱动器主回路的电力驱动回路的输入。如果未输入此信号（即伺服关闭状态），伺

服电机只能进行点动运行。点动运行。。

注 此为默认分配。可以将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1来改变输入端子的分配（CN1引脚40 ~ 46）。
运转信号由Pn50A.1分配。

● 增益降低输入（41: MING）

该信号用于位置控制、速度控制和内部设定控制。输入该信号时，速度回路控制从PI切换至P控制。

需要减弱伺服刚度（相对于外力的排斥力）时需使用此信号。如果执行位置控制时不包括位置回路，刚度（相对于外力的排斥力）时需使用此信号。如果执行位置控制时不包括位置回路，（相对于外力的排斥力）时需使用此信号。如果执行位置控制时不包括位置回路，

可能由于一台装置（如A/D转换器）的温度漂移而产生一定的位置偏差。如果此时输入增益降低，将

降低速度回路的增益，减少漂移量。如果负载上有静态摩擦转矩（额定转矩的5%以上），可将伺服

电机完全停机。

如果包括位置回路，定位后插入部件时，插入操作会相对较为容易，因为输入此信号会减弱相对于外

力的排斥力。纵轴上施加有重力负载时或者施加恒定外力时不能使用，因为此时会发生位置偏差。

注   1. 此为默认分配。可将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1来改变输入端子的分配（CN1引脚40 
~ 46）。MING信号由Pn50A.2分配。

SEN信号
1.3 s以上 15 ms以上
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注   2. 在默认设置下，引脚41功能根据Pn000.1（控制模式选择）设定值和操作控制模式切换为 
MING，PLOCK，TVSEL，RDIR或IPG。详情见4-4-3重要参数。

● 正转驱动禁止（42: POT） 
 反转驱动禁止（43: NOT）
这两个信号是正转和反转驱动禁止（超行程）的输入。输入这两个信号时，可按各自的方向驱动。当

禁止驱动时，根据Pn001.0和Pn001.1的设定值停止运动。见下图。禁止驱动时，不会在伺服驱动器上

生成报警状态。

注 此为默认分配。输入其中任何一个信号后通常都禁止驱动运行。可通过Pn50A.3/Pn50b.0修改设定

值。可用Pn50A.0（输入信号选择模式）修改输入端子选择（CN1引脚40 ~ 46）。

　
正转/反转驱动禁止为OFF时的停机方式

Pn001.0
0或1

1或2

2

POT (NOT)为OFF

减速方式

动态制动

自由运转

紧急停机转矩(Pn406)

伺服未锁定

停机状态

伺服未锁定

伺服锁定

Pn001.1
2

1

见注1

Pn001.1
0

注   1. 以此模式停机时，位置回路不进行位置控制。

注   2. 使用转矩控制时，由Pn001.0设定值确定停机方式（与Pn001.1设定值无关）。

● 报警复位（44: RESET） 
伺服报警的外部复位信号输入。清除报警原因，然后重新启动运行。

注意   输入复位信号前断开运转指令。运转指令为ON时输入复位信号是一个危险操作。

注  此为默认分配。可将Pn50A.0（输入信号选择模式）设定为1来改变输入端子分配（CN1引脚40 ~ 
46）。由Pn50b.1分配RESET信号。

● 正转电流限制（45: PCL） 
 反转电流限制（46: NCL）
这两个信号是限制正转和反转输出电流（输出转矩）的输入。

输入这些信号时，由Pn404（正转外部电流限制）和Pn405（反转外部电流限制）的设定值限制相应转

向的输出转矩。
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激活除Pn404/Pn405以外的另一个转矩限制功能时，输出转矩由较低的值限制。

注   1. 此为默认分配。可将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1来改变输入端子分配（CN1引脚40 ~ 
46）。由Pn50b.2分配PCL信号，Pn50b.3分配NCL信号。

注   2. 在默认设置下，可通过Pn000.1（控制模式选择）设定值和操作控制模式将引脚45和46改为 
PCL/NCL或SPD1/SPD2。详情请见4-4-3重要参数。

● 转向指令输入（41: RDIR）

此信号指定了按内部设定速度（编号1 ~ 3）操作时的旋转方向。信号为OFF时正转；信号为ON时反

转。

注   1. 此为默认分配。可将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1来改变输入端子分配（CN1引脚40 ~ 46）。
RDIR信号由Pn50C.0分配。

注   2. 在默认设置下，引脚41的功能根据Pn000.1（控制模式选择）设定值和操作控制模式切换为 
MING，PLOCK，TVSEL，RDIR或IPG。详情请见4-4-3重要参数。

● 速度选择指令1（45: SPD1）
 速度选择指令2（46: SPD2）
见控制模式切换（41: TVSEL）下的表格。

注   1. 此为默认分配。可通过将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1来改变输入端子分配（CN1引脚

40 ~ 46）。由PN50C.1分配SPD1信号，Pn50C.2分配SPD2信号。

注   2. 当Pn50A.0设为1时，将根据TVSEL状态改变控制模式。

注   3. 在默认设置下，可通过Pn000.1（控制模式选择）设定值和操作控制模式将引脚45和46的功能改

为PCL/NCL或SPD1/SPD2。详情请见4-4-3重要参数。

• 控制模式切换（41: TVSEL）

当Pn000.1（功能选择基本切换：控制模式选择）的设定值为3 ~ 6中的任何一个值时，启动SPD1和
SPD2信号。

当Pn000.1设为4 ~ 9之间的任何一个设定值时，启动TVSEL信号。

使用信号组合修改Pn301 ~ Pn303中设定的控制模式和内部速度，如下表所示。
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控制模式设定 TVSEL SPD1: OFF SPD1: ON
SPD2: OFF SPD2: ON SPD2: OFF SPD2: ON

Pn000.1 = 3内部
设定速度控制

--- 通过速度
回路停止

内部速度设定值1
(Pn301)

内部速度设定值3
(Pn303)

内部速度设定值2
(Pn302)

Pn000.1 = 4内部
设定速度控制
←→速度控制

TVSEL: OFF 通过速度
回路停止

内部速度设定值1
(Pn301)

内部速度设定值3
(Pn303)

内部速度设定值2
(Pn302)

Pn50A.0 = 0
（见注2）
TVSEL: ON 速度控制

Pn000.1 = 5内部
设定速度控制
←→位置控制

TVSEL: OFF 通过速度
回路停止

内部速度设定值1
(Pn301)

内部速度设定值3
(Pn303)

内部速度设定值2
(Pn302)

Pn50A.0 = 0
（见注2）
TVSEL: ON 位置控制

Pn000.1 = 6内部
设定速度控制
←→转矩控制

TVSEL: OFF 通过速度
回路停止

内部速度设定值1
(Pn301)

内部速度设定值3
(Pn303)

内部速度设定值2
(Pn302)

Pn50A.0 = 0
（见注2）
TVSEL: ON 转矩控制

Pn000.1 = 7
位置控制
←→速度控制

TVSEL: OFF 位置控制

TVSEL: ON 速度控制

Pn000.1 = 8
位置控制
←→转矩控制

TVSEL: OFF 位置控制

TVSEL: ON 转矩控制

Pn000.1 = 9
转矩控制
←→速度控制

TVSEL: OFF 转矩控制

TVSEL: ON 速度控制
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←

内部速度设定值2
（Pn302）

注   1. 此为默认分配。可将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1来改变输入端子分配（CN1引脚40 ~ 
46）。TVSEL信号由Pn50C.3分配。

注   2. 当Pn50A为默认值（0）且Pn000.1设为4、5或6时，在没有输入的情况下，TVSEL信号的分配和

控制模式发生改变。（见上表）。

注   3. 在默认设置下，根据Pn000.1（控制模式选择）设定值和操作控制模式，引脚41的功能被切换为

MING，PLOCK，TVSEL，RDIR或IPG。详情请见4-4-3重要参数。

● 位置锁定指令输入（41: PLOCK）
如果执行位置控制时不包括位置回路，可能由于一台装置（如A/D转换器）的温度漂移而产生一定的

位置偏差。如果此时输入位置锁定指令，则伺服电机转速会降低至Pn501（位置锁定转速）中设定的

转速以下，速度控制模式将被改为位置控制模式，伺服电机将被位置锁定，并完全停机。

注   1. 此为默认分配。可将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1来改变输入端子分配（CN1引脚40 ~ 
46）。PLOCK信号由Pn50d.0分配。
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注  2. 在默认设置下，引脚41的功能根据Pn000.1（控制模式选择）设定值和操作控制模式切换为

MING，PLOCK，TVSEL，RDIR或IPG。详情请见4-4-3重要参数。

● 脉冲禁止输入（41: IPG）

禁止指令脉冲输入。当此信号为ON时，电机将停机，位置将被锁定。

注   1. 此为默认分配。可将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1来改变输入端子分配（CN引脚40 ~ 
46）。IPG信号由Pn50d.1分配。

注   2. 在默认设置下，引脚41的功能按照Pn000.1（控制模式选择）设定值和操作控制模式切换为

MING，PLOCK，TVSEL，RDIR或IPG。详情请见4-4-3重要参数。

● 增益切换输入（不分配：GSEL）
GSE信号改变增益。未输入此信号时，Pn100（速度回路增益），Pn101（速度回路积分时间常数）和

Pn102（位置回路增益）的设定值用于控制。输入此信号时，Pn104（第2速度回路增益）、Pn105（第

2速度回路积分时间常数）和Pn106（第2位置回路增益）用于控制。

注 在默认设置下，不分配GSEL信号。可将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1来改变输入端子分

配（CN1引脚41 ~ 46）。GSEL信号由Pn50d.2分配。

● 指令脉冲系数切换输入（不分配：PSEL）
PSEL信号切换指令脉冲系数。

未输入此信号时，指令脉冲用于旋转电机。

输入此信号时，将Pn217（指令脉冲系数）与指令脉冲的乘积结果用于旋转电机。接通表示指令脉冲

系数已切换的PSON（指令脉冲系数启动）输出。

PSEL信号和PSON信号的ON/OFF时间见下图。

注   1. 使用指令系数切换功能时，将Pn218.0（指令脉冲系数切换功能选择）设为1，并在Pn217中设置脉冲系数切换功能选择）设为1，并在Pn217中设置切换功能选择）设为1，并在Pn217中设置

相应的系数。

注   2. 在Pn510.2中分配PSON信号。

          

注 在默认设置下，不分配PSEL信号。可将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1来改变输入端子分配

（CN1引脚40 ~ 46）。PSEL信号由Pn513.0分配。

指令脉冲系数切换输入
（PSEL）

指令脉冲系数启动输出
（PSON）

内部操作

4 ms以下 4 ms以下
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电源输入
(L1C, LC2, L1, L2, (L3))

报警输出
(ALM)

制动联锁输出
(BKIR)

运转指令输入
(RUN)

报警复位输入
(RESET)

报警代码输出
(ALO1, ALO2, ALO3)

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

ON
OFF

2 ms0～35 ms

200 ms（见注）

300 ms

2ms 60ms

伺服准备就绪输出
(READY)

定位完成输出1， 2
(INP1, INP2)

约2 s
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■ 控制输出详细说明

● 控制输出顺序

注 使用绝对值编码器时，在输入SEN信号约250 ms后，此信号仍保持接通。

● 编码器A-，B-，Z-相输出

33: +A; 34: –A; 36: +B; 35: –B; 19: +Z; 20: –Z

● 48: +ABS, 49: –ABS
伺服电机编码器信号作为根据编码器分频比设定值（Pn201）分频的相位差脉冲输出。输出形式为线

驱动输出，并符合EIA-RS-422A。用一个线驱动器或高速光电耦合器接收信号。

通过输入SEN信号（低至高），绝对值数据首先从A相以串行数据输出，然后以A相和B相初始增量脉

冲输出（90°相位差脉冲）。输出操作与增量式编码器相同（90°相位差脉冲）。

标准型号和规格  第2章
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下图显示各输出相。（对于绝对值编码器和增量式编码器，这些相是相同的）。

   

A相

B相 

Z相

正转 反转

A相

B相 

Z相

注   1. Z相与A相同步。

注   2. 初始增量脉冲速度取决于伺服驱动器的软件版本。如果软件版本为“r0014”，则3,000-r/min电
机的速度相当于2,500 r/min左右，1,000-r/min电机的速度为1,000 r/min左右。如果软件版本为

“r0008”，速度在2,500 r/min左右（对于所有电机来说是一样的）。

● 报警代码输出1 ~ 3（37: ALO1; 38: AL02; 39: ALO3）
检出伺服驱动器错误时，用3位代码输出错误内容。报警代码输出接地公用端为CN1#1引脚

（GND）。详情请见5-2 报警。

● 报警输出（31: ALM）
 报警输出接地（32: ALMCOM）

伺服驱动器检到错误时，断开输出。同时，根据出错内容输出报警代码。接通电源时输出被断开，初

始处理完成后，接通输出。

● 定位完成输出1（25: INP1）
 定位完成输出1公用（26：INP1COM） 
 定位完成输出2（不分配：INP2）
当偏差计数器中的累计脉冲数低于Pn500（定位完成范围1）时，INP1信号接通。当脉冲数低于Pn504
（定位完成范围2）时，INP2信号接通。当控制模式为非位置控制模式时，这些信号始终断开。

注   1. 此为默认分配。由Pn50E.0分配INP1信号，Pn510.0分配INP2信号。

注   2. 在默认设置下，INP1（用于位置控制）和VCMP（用于速度控制）被分配给CN1引脚25和26。

● 速度一致输出（25: VCMP）
 速度一致输出公用（26: VCMPCOM）

速度指令与伺服电机转速的差等于或小于Pn503（速度一致信号输出宽度）的设定值时，VCMP信号

接通。例如，如果速度指令为3,000 r/min，设定值是50 r/min，当转速在2,950 ~ 3,050 r/min之间时，信

号接通。当控制模式为非速度控制模式时，信号始终断开。
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注   1. 此为默认分配。VCMP信号由Pn50E.1分配。

注   2. 在默认设置下，INP1（用于位控制）和VCMP（用于速度控制）被分配给CN1引脚25和26。

● 电机运转检出输出（27: TGON）
当电机转速超过Pn502（电机运转检出转速）的设定值时，TGON信号接通。

注 此为默认分配。TGON信号由Pn50E.2分配。

● 伺服准备结束输出（29: READY）
 伺服准备结束公用（30: READYCOM）
主回路通电后，如果未检测到错误，READY信号接通。

使用绝对值编码器并且当SEN信号为OFF时，READY信号断开。

注 此为默认分配。由Pn50E.3分配READY信号。

● 电流限制检出输出（不分配：CLIMT）
发生下列四种情况中的任何一种时，CLIMT信号接通：

• 输出转矩达到Pn402或Pn403（正转和反转转矩限制）的设定值。正转和反转转矩限制）的设定值。和反转转矩限制）的设定值。反转转矩限制）的设定值。转矩限制）的设定值。

• 当PCL/NCL（正转／反转电流限制）接通时，输出转矩达到Pn404或Pn405（正转和反转外部电正转／反转电流限制）接通时，输出转矩达到Pn404或Pn405（正转和反转外部电／反转电流限制）接通时，输出转矩达到Pn404或Pn405（正转和反转外部电反转电流限制）接通时，输出转矩达到Pn404或Pn405（正转和反转外部电电流限制）接通时，输出转矩达到Pn404或Pn405（正转和反转外部电正转和反转外部电和反转外部电反转外部电外部电

流限制）的设定值。

• 当Pn002.0（转矩指令输入切换）设为1时，输出转矩达到TREF（模拟转矩限制）。

• 当Pn002.0（转矩指令输入切换）设为3时，输出转矩达到TREF（模拟转矩限制），且PCL/
NCL（正转／反转电流限制）ON。反转电流限制）ON。电流限制）ON。

注 在默认设置中，不分配CLIMT信号。由Pn50F.0分配CLIMT信号。

● 速度限制检出输出（不分配：VLIMT）
发生下面两种情况中的任何一种时，VLIMT信号接通：

• 伺服电机转速达到Pn407（速度限制）的设定值。

• 当Pn002.1（速度指令输入切换）设为1时，伺服电机转速达到REF（模拟速度限制）。

当控制模式为非转矩控制模式时，该信号始终断开。

注 默认设置下，不分配VLIMT信号。由Pn50F.1分配。
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● 制动联锁输出（不分配：BKIR）

外部制动时间信号根据Pn506（制动时间1），Pn507（制动指令速度）和Pn508（制动时间2）的设定

值输出。

注   1. 在默认设置下，BKIR信号不分配。由Pn50F.2分配此信号。

注   2. 有关制动联锁功能的详细说明，见4-5-8制动联锁（所有操作模式）。

● 警告输出（不分配：WARN）

发生下列三种情况中的一种时，WARN信号接通：

• 伺服电机输出转矩（有效值）超过额定转矩的115%。

• 再生能量超过内部再生电阻的容许范围。

• 使用外部再生电阻时，再生能量超过Pn600（再生电阻容量）的设定值。

注 在默认设置下，不分配WARN信号。由Pn50F.3分配此信号。

● 指令脉冲系数启动输出（不分配：PSON）

PSEL（指令脉冲系数切换）输入接通后，当指令脉冲系数改变时，PSON信号接通。PSEL输入断开

后，当指令脉冲系数返回1时，PSON断开。

注   1. 有关切换指令脉冲系数的时序，见PSEL信号说明。

注   2. 使用指令脉冲系数切换时，将Pn218.0（指令脉冲系数切换功能选择）设为1，并在Pn217中设置

相应的系数。

注   3. 用Pn513.0分配PSEL信号。

注   4. 默认配置下，不分配PSON信号。使用Pn510.2分配PSON信号。

2-4-5 编码器输入规格（CN2）

引脚号 符号 信号名称 功能／接口

1 E5V 编码器电源+5V 编码器电源输出：5V，180mA
注  自动复位熔断器用于保护输出。如果熔断器

因过电流而动作，则在无电流流过的规定时
间过后自动复位。（“r.0037”及以上版本
的伺服驱动器支持）。

2 E0V 编码器电源GND

3 BAT+ 电池+ [绝对值] 编码器的备用电源输出
（备用或停止时为3.6 V，20 mA；向伺服驱动器
供电时为3 mA）

4 BAT– 电池– [绝对值]

5 S+ 编码器+S相输入 线驱动输入（符合EIA-RS422A）
（输入阻抗：120 W）6 S– 编码器–S相输入

壳体 FG 屏蔽接地 电缆屏蔽接地
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伺服驱动器上的插口 53460-0611 (Molex Japan Co., Ltd.)
电缆插头 55100-0600 (Molex Japan Co., Ltd.)

引脚号 符号 信号名称 功能/接口

1, 8 TXD + 发送数据+ 发送至参数单元（或个人计算机）的数据。
线接收器输入

2, 9 TXD – 发送数据–

3, 10 RXD + 接收数据+ 从参数单元（或个人计算机）接收的数据。
线接收器输入

4, 6 RXD – 接收数据–

5 PRMU 单元切换 参数单元或个人计算机的切换端子。

7 RT 终端电阻端子 线接收器的终端电阻端子。
RS-422通信的6引脚连接
（仅对最终伺服驱动器）

11, 12 – （未使用） （不连接）

13 +5V +5 V输出 参数单元的+5V电源输出。

14 GND 接地

壳体 FG 屏蔽接地 电缆屏蔽接地

伺服驱动器上的插口 10214-52AJL (Sumitomo 3M)
电缆焊锡插头 10114-3000VE (Sumitomo 3M)
电缆插头 10314-50A0-008 (Sumitomo 3M)

引脚号 符号 信号名称 功能/接口

1 MM 模拟监视器2 默认设置：速度监控，1 V/1,000 r/min
（可用Pn003.1更改）

2 AM 模拟监视器1 默认设置：电流监控，1 V／额定转矩
（可用Pn003.0更改）

3 GND 模拟监视器接地 模拟监视器1和2的接地

4 GND 模拟监视器接地

伺服驱动器上的针头 DF11-4DP-2DS (Hirose Electric )
电缆连接器插座 DF11-4DS-2C (Hirose Electric )
电缆连接器触头 DF11-2428SCF (Hirose Electric )

2-89

• 使用的CN2连接器（6P）

2-4-6 参数单元输入规格（CN3）

● 使用的CN3连接器（14P）

2-4-7 监视器输出连接器规格（CN5）

● 使用的CN5（4P）

● 被监控项目和比例更改

用Pn003（功能选择应用开关3）改变被监控项目。还可以在系统检查模式下更改比例和调整输出电压

偏移。
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被监控项目 监视器输出规格 Pn003.0, 
Pn003.1设定值

伺服电机转速（速度监
控）

1 V/ 1,000 r/min；正转：–电压；反转：+电压 0
1 V/ 250 r/min；正转：–电压；反转：+电压 6
1 V/ 125 r/min；正转： –电压；反转：+电压 7

转矩指令（电流监控） I V／额定转矩；正转加速：–电压；反转加速：+电压 2
速度指令 1 V / 1,000 r/min；正转指令：–电压；反转指令： +电压 1
位置偏差 0.05 V / 1指令单位；加上误差：–电压；反转误差：+电压 3

0.05 V / 100指令单位；加上误差： –电压；减去误差：+电压 4
指令脉冲频率 1 V/ 1,000 r/min；正转指令：–电压；反转指令：+电压 5

注   1. 表中的规格没有偏差调整或比例更改。

注   2. 最大输出电压为±8V。如果超过该值，则不能进行正常输出。

注   3. 输出精度约为±15%。

2-4-8 电池连接器规格（CN8）

引脚号 符号 信号名称 功能／接口

1 BAT 备用电池，+输入 绝对值编码器的备用电源输入；备用或停止
时为3.6 V，20 mA；对伺服驱动器供电时为3 
mA。

2 BATGND 备用电池，–输入

● 使用的CN8连接器（2P）
伺服驱动器上的针头  DF3-2DP-2DS  （Hirose Electric ）
电缆连接器插座  DF3-2S-2C  （Hirose Electric ）
电缆连接器触点  DF3-2428SCFC （Hirose Electric ）
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2-5 伺服电机规格

■ OMNUC W-系列AC伺服电动机（R88M-W□）

有以下三种OMNUC W系列AC伺服电机：

• 3,000-r/min伺服电机

• 3,000-r/min扁平型伺服电机

• 1,000-r/min伺服电机

• 1,500-r/min伺服电机

这些伺服电机还具有可选规格，如轴类型，是否带

制动器，防水功能，是否带减速齿轮等。请根据负

载条件和安装环境选择适合系统的伺服电机。
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项目 3,000-r/min伺服电机 3,000-r/min
扁平型伺服电机

1,000-r/min
伺服电机

1,500-r/min
伺服电机

30～750 W 1～5 kW

运行时的环境温度 0～40℃
运行时的环境湿度 20%～80%（无结露）

贮存时的环境温度 –20～60℃
贮存时的环境湿度 20%～80%（无结露）

贮存和运行时的环境 无腐蚀性气体

抗振性（见注1） X，Y，Z方向，
10 ~ 2,500 Hz，
最大加速度
49 m/s2

X，Y，Z方向，
10 ~ 2,500 Hz，
最大加速度
24.5 m/s2

X，Y，Z方向，
10 ~ 2,500 Hz，
最大加速度
49 m/s2

X，Y，Z方向，
10 ~ 2,500 Hz，
最大加速度
24.5 m/s2

抗冲击 最大加速度
490 m/s2 ，X，Y，
Z方向各2次

最大加速度
490 m/s2 ，X，Y，
Z方向各2次

最大加速度
490 m/s2 ，X，Y，
Z方向各2次

最大加速度
490 m/s2 ，X，Y，
Z方向各2次

绝缘电阻 电源端子与FG之间：10 M以上（500 V DC兆欧表）

介电强度 电源端子与FG之间：1,500 V AC，50/60Hz，1分钟

运行位置 所有方向

绝缘等级 B级 F级 B级 F级
结构 全闭自冷型

保护结构 IP-55
（除直通轴部分）

IP-67
（除直通轴部分）
（见注2）

IP-55
（除直通轴部分）
（见注2）

IP-67
（除直通轴部分）
（见注2）

振动等级 V-15
安装方法 法兰式安装

EC指令 EMC指令 EN55011 A级，1组
EN61000-6-2

低电压指令 IEC60034-8, EN60034-1, -5, -9

UL标准 UL1004
cUL标准 cUL C22.2 No. 100

2-92

2-5-1 一般规格

注   1. 振动可能由于机器共振而放大，因此应在确保在长期不超出标准值80%的条件下使用伺服电机

驱动器。

注   2. 3,000-r/min（1 ~ 5kW），3000-r/min扁平型，1,000-r/min和1,500-r/min伺服电机，也提供包括直直

通轴部分的IP67外壳。的IP67外壳。

注   3. 在可能与水有直接接触的环境中使用时，必须在电力电缆和编码器电缆上使用防水连接器。有

关推荐的连接器，参看3-1-2伺服电机。

注   4. 以上项目指标均为单独试验评价结果。组合后可能不限于上述范围。

注   5. 伺服电机不能在有雾的环境中使用。
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项目 单位 100 V AC 200 V AC

R88M
-W03030L

R88M
-W05030L

R88M
-W10030L

R88M
-W20030L

R88M
-W03030H

R88M
-W05030H

R88M
-W10030H

R88M
-W20030H

R88M
-W03030S

R88M
-W05030S

R88M
-W10030S

R88M
-W20030S

R88M
-W03030T

R88M
-W05030T

R88M
-W10030T

R88M
-W20030T

额定输出* W 30 50 100 200 30 50 100 200

额定转矩* N·m 0.0955 0.159 0.318 0.637 0.0955 0.159 0.318 0.637

额定转速 r/min 3,000 3,000

最大瞬时转速 r/min 5,000 5,000

最大瞬时转矩* N·m 0.286 0.477 0.955 1.91 0.286 0.477 0.955 1.91

额定电流* A (rms) 0.66 0.95 2.4 3.0 0.44 0.64 0.91 2.1

最大瞬时电流* A (rms) 2.0 2.9 7.2 9.0 1.3 2.0 2.8 6.5

转动惯量 kg·m2

(GD2/4)
1.66 ×
10–6

2.20 ×
10–6

3.64 ×
10–6

1.06 ×
10–5

1.66 ×
10–6

2.20 ×
10–6

3.64 ×
10–6

1.06 ×
10–5

转矩常数* N·m/A 0.157 0.182 0.146 0.234 0.238 0.268 0.378 0.327

功率比* kW/s 5.49 11.5 27.8 38.2 5.49 11.5 27.8 38.2

机械时间常数 ms 1.4 0.85 0.61 0.41 1.4 0.88 0.53 0.39

电气时间常数 ms 1.0 1.1 1.1 4.4 1.0 1.1 1.2 4.6

允许径向负荷 N 68 68 78 245 68 68 78 245

允许轴向负荷 N 54 54 54 74 54 54 54 74

重量 无制动器 kg 约0.3 约0.4 约0.5 约1.1 约0.3 约0.4 约0.5 约1.1

有制动器 kg 约0.6 约0.7 约0.8 约1.6 约0.6 约0.7 约0.8 约1.6

辐射屏蔽尺寸
（材料）

t6×□250 mm (Al) t6×□250 mm (Al)

适用的负载惯量 100x（见注6） 100x（见注6）

适用的伺服驱动器(R88D-) WTA3HL WTA5HL WT01HL WT02HL WTA3H WTA5H WT01H WT02H
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2-5-2 性能规格

■ 3,000-r/min伺服电机

● 性能规格表
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项目 200 V AC100 V AC单元

R88M
-W20030H

R88M
-W10030H

R88M
-W05030H

R88M
-W03030H

R88M
-W20030L

R88M
-W10030L

R88M
-W05030L

R88M
-W03030L

R88M
-W20030T

R88M
-W10030T

R88M
-W05030T

R88M
-W03030T

R88M
-W20030S

R88M
-W10030S

R88M
-W05030S

R88M
-W03030S

制动器
规格

制动惯量 kg·m2

(GD2/4)
8.5 × 10 –7 8.5 × 10 –7 8.5 × 10 –7 5.8 × 10 –6 8.5 × 10 –7 8.5 × 10 –7 8.5 × 10 –7 5.8 × 10 –6

励磁电压 V 24 V DC±10% 24 V DC±10%

功耗
（20℃）

W 6 6 6 6.9 6 6 6 6.9

电流功耗
（20℃）

A 0.25 0.25 0.25 0.29 0.25 0.25 0.25 0.29

静摩擦
转矩

N·m 最小0.2 最小0.2 最小0.34 最小1.47 最小0.2 最小0.2 最小0.34 最小1.47

吸引时间
（见注3）

ms 最大30 最大30 最大30 最大60 最大30 最大30 最大30 最大60

释放时间
（见注3）

ms 最大60 最大60 最大60 最大20 最大60 最大60 最大60 最大20

齿隙 1°（参考值） 1°（参考值）

额定 – 连续 连续

绝缘等级 – F级 F级
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注   1. *有星号标记的项目值是指与伺服驱动器组合后电枢绕组温度为100°C（750W或以下的型号）

或20°C（1kW或以上的型号）时的数值。其它数值为正常条件下的数值（25°C，65%）。上表

中的最大瞬时转矩为标准值。

注   2. 制动器为非励磁操作型（施加励磁电压时释放）。

注   3. 操作时间为插入浪涌抑制器（CR50500，Okaya Electric Industries co. LTD）时的测量值（参考

值）。

注   4. 允许径向负荷和允许轴向负荷为正常工作温度下，使用寿命20,000小时得出的数值。

注   5. 允许径向负荷中规定的数值用于下表后面的图中所示位置。

注   6. 适用的负载惯量受再生能量吸收能力的限制。
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项目 200 V AC100 V AC单元

R88M
-W20030H

R88M
-W10030H

R88M
-W05030H

R88M
-W03030H

R88M
-W20030L

R88M
-W10030L

R88M
-W05030L

R88M
-W03030L

R88M
-W20030T

R88M
-W10030T

R88M
-W05030T

R88M
-W03030T

R88M
-W20030S

R88M
-W10030S

R88M
-W05030S

R88M
-W03030S

制动器
规格

制动惯量 kg·m2

(GD2/4)
8.5 × 10 –7 8.5 × 10 –7 8.5 × 10 –7 5.8 × 10 –6 8.5 × 10 –7 8.5 × 10 –7 8.5 × 10 –7 5.8 × 10 –6

励磁电压 V 24 V DC±10% 24 V DC±10%

功耗
（20℃）

W 6 6 6 6.9 6 6 6 6.9

电流功耗
（20℃）

A 0.25 0.25 0.25 0.29 0.25 0.25 0.25 0.29

静摩擦
转矩

N·m 最小0.2 最小0.2 最小0.34 最小1.47 最小0.2 最小0.2 最小0.34 最小1.47

吸引时间
（见注3）

ms 最大30 最大30 最大30 最大60 最大30 最大30 最大30 最大60

释放时间
（见注3）

ms 最大60 最大60 最大60 最大20 最大60 最大60 最大60 最大20

齿隙 1°（参考值） 1°（参考值）

额定 – 连续 连续

绝缘等级 – F级 F级

项目 单位 200 V AC

R88M
-W40030H

R88M
-W75030H

R88M
-W1K030H

R88M
-W1K530H

R88M
-W2K030H

R88M
-W3K030H

R88M
-W4K030H

R88M
-W5K030H

R88M
-W40030T

R88M
-W75030T

R88M
-W1K030T

R88M
-W1K530T

R88M
-W2K030T

R88M
-W3K030T

R88M
-W4K030T

R88M
-W5K030T

额定输出* W 400 750 1,000 1,500 2,000 3,000 4,000 5,000

额定转矩* N·m 1.27 2.39 3.18 4.9 6.36 9.8 12.6 15.8

额定转速 r/min 3,000

最大瞬时转速 r/min 5,000

最大瞬时转矩* N·m 3.82 7.16 9.54 14.7 19.1 29.4 37.8 47.6

额定电流* A (rms) 2.8 4.4 5.7 9.7 12.7 18.8 25.4 28.6

最大瞬时电流* A (rms) 8.5 13.4 17 28 42 56 77 84

转动惯量 kg·m2

(GD2/4)
1.73 ×
10 –5

6.72 ×
10 –5

1.74 ×
10 –4

2.47 ×
10 –4

3.19 ×
10 –4

7.00 ×
10 –4

9.60 ×
10 –4

1.23 ×
10 –3

转矩常数* N·m/A 0.498 0.590 0.64 0.56 0.54 0.57 0.53 0.60

功率比* kW/s 93.7 84.8 57.9 97.2 127 137 166 202

机械时间常数 ms 0.25 0.26 0.87 0.74 0.62 0.74 0.65 0.59

电气时间常数 ms 5.4 8.7 7.1 7.7 8.3 13.0 14.1 14.7

允许径向负荷 N 245 392 686 686 686 980 1,176 1,176

允许轴向负荷 N 74 147 196 196 196 392 392 392

重量 无制
动器

kg 约1.7 约3.4 约4.6 约5.8 约7.0 约11.0 约14.0 约17.0

带制
动器

kg 约2.2 约4.3 约6.0 约7.5 约8.5 约14.0 约17.0 约20.0

辐射屏蔽尺寸
（材料）

t6×□250 mm (Al) t12×□300 mm (Al) t12×□400 mm (Al)

适用的负载惯量 100x（见注6） 10x 10x 10x 10x 10x 10x

适用的伺服驱动器
(R88D-)

WT04H WT08H WT10H WT15H WT20H WT30H WT50H WT50H

2-95
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200 V AC单位

R88M
-W5K030H

R88M
-W4K030H

R88M
-W3K030H

R88M
-W2K030H

R88M
-W1K530H

R88M
-W1K030H

R88M
-W75030H

R88M
-W40030H

项目

R88M
-W5K030T

R88M
-W4K030T

R88M
-W3K030T

R88M
-W2K030T

R88M
-W1K530T

R88M
-W1K030T

R88M
-W75030T

R88M
-W40030T

制动器
规格

制动
惯量

kg·m2

(GD2/4)
5.8 × 10 –6 1.4 × 10 –5 3.25 × 10 –5 3.25 × 10 –5 3.25 × 10 –5 2.1 × 10 –4 2.1 × 10 –4 2.1 × 10 –4

励磁
电压

V 24 V DC ± 10%

功耗
（20℃）

W 6.9 7.7 7 7 7 9.85 9.85 9.85

电流
功耗
（20℃）

A 0.29 0.32 0.29 0.29 0.29 0.41 0.41 0.41

静摩擦
转矩

N·m 最小1.47 最小2.45 最小7.84 最小7.84 最小7.84 最小20 最小20 最小20

吸引
时间
（见注
3）

ms 最大60 最大80 最大180 最大180 最大180 最大180 最大180 最大180

释放
时间
（见注
3）

ms 最大20 最大20 最大100 最大100 最大100 最大100 最大100 最大100

齿隙 1°（参考值）

额定 – 连续

绝缘
等级

– F级

2-96

注   1. *有星号标记的项目值为与伺服驱动器组合后电枢绕组温度为100°C（750W或以下的型号）或

20°C（1kW或以上的型号）时的数值。其它数值为正常条件下的数值（25°C，65%）。上表中

的最大瞬时转矩为标准值。

注   2. 制动器为非励磁操作型（施加励磁电压时释放）。

注   3. 操作时间为插入浪涌抑制器（CR50500，Okaya Electric Industries co. LTD）时的测量值（参考

值）。

注   4. 允许径向负荷和允许轴向负荷为正常工作温度下，使用寿命20,000小时得出的数值。

标准型号和规格  第2章
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200 V AC单位

R88M
-W5K030H

R88M
-W4K030H

R88M
-W3K030H

R88M
-W2K030H

R88M
-W1K530H

R88M
-W1K030H

R88M
-W75030H

R88M
-W40030H

项目

R88M
-W5K030T

R88M
-W4K030T

R88M
-W3K030T

R88M
-W2K030T

R88M
-W1K530T

R88M
-W1K030T

R88M
-W75030T

R88M
-W40030T

制动器
规格

制动
惯量

kg·m2

(GD2/4)
5.8 × 10 –6 1.4 × 10 –5 3.25 × 10 –5 3.25 × 10 –5 3.25 × 10 –5 2.1 × 10 –4 2.1 × 10 –4 2.1 × 10 –4

励磁
电压

V 24 V DC ± 10%

功耗
（20℃）

W 6.9 7.7 7 7 7 9.85 9.85 9.85

电流
功耗
（20℃）

A 0.29 0.32 0.29 0.29 0.29 0.41 0.41 0.41

静摩擦
转矩

N·m 最小1.47 最小2.45 最小7.84 最小7.84 最小7.84 最小20 最小20 最小20

吸引
时间
（见注
3）

ms 最大60 最大80 最大180 最大180 最大180 最大180 最大180 最大180

释放
时间
（见注
3）

ms 最大20 最大20 最大100 最大100 最大100 最大100 最大100 最大100

齿隙 1°（参考值）

额定 – 连续

绝缘
等级

– F级

径向负荷

轴向负荷

（750 W或以下容量的型号）

5 mm

（1 kW或以上容量的型号）

伺服电机轴端

径向负荷

轴向负荷

R88M-W03030L/S (30 W) R88M-W05030L/S (50 W) R88M-W10030L/S (100 W)

R88M-W20030L/S (200 W)

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

2-97

注   5. 允许径向负荷中规定的数值用于下图中所示位置。

注   6. 适用的负载惯量受再生能量吸收能力的限制。

• 转矩和转速特性

3,000-r/min伺服电机（100 V AC）

下图显示的是带3m标准电缆、100 V AC输入时的特性。

标准型号和规格  第2章
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R88M-W03030H/T (30 W) R88M-W05030H/T (50 W) R88M-W10030H/T (100 W)

R88M-W20030H/T (200 W) R88M-W40030H/T (400 W) R88M-W75030H/T (750 W)

R88M-W1K030H/T (1 kW) R88M-W1K530H/T (1.5 kW) R88M-W2K030H/T (2 kW)

R88M-W3K030H/T (3 kW) R88M-W4K030H/T (4 kW) R88M-W5K030H/T (5 kW)

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

2-98

3,000-r/min伺服电机（200 V AC）

下图显示的是带3m标准电缆、200VAC输入时的特性。

标准型号和规格  第2章
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● 伺服电机和机械系统的温度特性
• W-系列AC伺服电机使用稀土元素磁铁（钕化铁磁铁）。这些磁铁的温度系数约为-0.13%/ 

°C。温度下降时，伺服电机的最大瞬时转矩增大；温度上升时，伺服电机的最大瞬时转矩降

低。当比较正常温度20°C和-10°C时，最大瞬时转矩增大约4%。与此相反，当磁铁从正常温度

20°C加热至80°C时，最大瞬时转矩大约降低8%。

• 在机械系统中，通常当温度降低时，摩擦转矩增大，负载转矩也变得更大。因此，可能在低温

时发生过载。尤其在使用减速装置的系统中，低温时的负荷转矩可能是正常温度时负载转矩的

两倍。使用电流监视器检查是否在低温发生过载以及负载转矩有多大。同样，检查是否在高温

时发生伺服电机异常过热或报警。

• 负载摩擦转矩的增大将明显增大负载惯量。因此，即使在正常温度时调整了伺服驱动器参数，

在低温时也可能达不到最优操作。在低温时也检查是否可以实现最优操作。

注意 不要在下图的阴影部分使用2 kW或5 kW伺服电机。如果在这些区域中使用此类电机，伺服电机

可能会发热，引发编码器故障。

有效转矩
(N.m)

有效转矩
(N.m)

环境温度（℃） 环境温度（℃）

R88M-W2K030□(2 kW) R88M-W5K030□(5 kW)
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项目 单位 100 V AC 200 V AC

R88M
-WP10030

L

R88M
-WP20030

L

R88M
-WP10030

H

R88M
-WP20030

H

R88M
-WP40030

H

R88M
-WP75030

H

R88M
-WP1K530

H

R88M
-WP10030

S

R88M
-WP20030

S

R88M
-WP10030

T

R88M
-WP20030

T

R88M
-WP40030

T

R88M
-WP75030

T

R88M
-WP1K530

T

额定输出* W 100 200 100 200 400 750 1,500

额定转矩* N·m 0.318 0.637 0.318 0.637 1.27 2.39 4.77

额定转速 r/min 3,000 3,000

最大瞬时转速 r/min 5,000 5,000

最大瞬时转矩* N·m 0.955 1.91 0.955 1.91 3.82 7.16 14.3

额定电流* A (rms) 2.2 2.7 0.89 2.0 2.6 4.1 7.5

最大瞬时电流* A (rms) 7.1 8.4 2.8 6.0 8.0 13.9 23.0

转动惯量 kg·m2

(GD2/4)
4.91 × 10 –6 1.93 × 10 –5 4.91 × 10 –6 1.93 × 10 –5 3.31 × 10 –5 2.10 × 10 –5 4.02 × 10 –4

转动常数* N·m/A 0.160 0.258 0.392 0.349 0.535 0.641 0.687

功率比* kW/s 20.6 21.0 20.6 21.0 49.0 27.1 56.7

机械时间常数 ms 0.56 0.64 0.53 0.54 0.36 0.66 0.46

电气时间常数 ms 3.6 6.3 3.7 7.4 8.6 18 22

允许径向负荷 N 78 245 78 245 245 392 490

允许轴向负荷 N 49 68 49 68 68 147 147

重量 不带制动器 kg 约0.7 约1.4 约0.7 约1.4 约2.1 约4.2 约6.6

带制动器 kg 约0.9 约1.9 约0.9 约1.9 约2.6 约5.7 约8.1

辐射屏蔽尺寸
（材料）

t6 × □250 mm (Al) t6 × □250 mm (Al) t12 × □300 mm (Al)

适用的负载惯量 100x（见注6） 100x（见注6）

适用的伺服驱动器(R88D-) WT01HL WT02HL WT01H WT02H WT04H WT08H WT15H

2-100

■ 3,000-r/min扁平型伺服电动机

● 性能规格表

标准型号和规格  第2章
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项目 200 V AC100 V AC单元

R88M
-WP1K530

H

R88M
-WP75030

H

R88M
-WP40030

H

R88M
-WP20030

H

R88M
-WP10030

H

R88M
-WP20030

L

R88M
-WP10030

L

R88M
-WP1K530

T

R88M
-WP75030

T

R88M
-WP40030

T

R88M
-WP20030

T

R88M
-WP10030

T

R88M
-WP20030

S

R88M
-WP10030

S

制动器
规格

制动惯量 kg·m2

(GD2/4)
2.9 × 10 –6 1.09 × 10 –5 2.9 × 10 –6 1.09 × 10 –5 1.09 × 10 –5 8.75 × 10 –5 8.75 × 10 –5

励磁电压 V 24 V DC±10% 24 V DC±10%

功耗
（20℃）

W 8.1 7.6 8.1 7.6 7.6 7.5 10

电流消耗
（20℃）

A 0.34 0.29 0.34 0.29 0.34 0.31 0.42

静摩擦转矩 N·m 0.48～0.73 0.95～1.42 0.48～0.73 0.95～1.42 1.96～2.84 最小3.5 最小7.1

吸引时间
（见注3）

ms 最大20 最大20 最大20 最大20 最大60 最大20 最大20

释放时间
（见注3）

ms 最大40 最大40 最大40 最大40 最大20 最大40 最大40

齿隙 1°（参考值） 1°（参考值）

额定 – 连续 连续

绝缘等级 – F级 F级

标准型号和规格 第2章

注 1. *有星号标记的项目值为与伺服驱动器组合后在电枢绕组温度为100°C时的数值。其它数值为 
 正常条件下的数值（25°C，65%）。上表中的最大瞬时转矩为标准值。

注 2. 制动器为非励磁操作型（施加励磁电压时释放）。

注 3. 操作时间为插入浪涌抑制器（CR50500, Okaya Electric Industries co. LTD）时的测量值（参 
 考值）。

注 4. 允许径向负荷和允许轴向负荷为正常工作温度下，使用寿命20,000小时得出的数值。

注 5. 允许径向负荷中规定的数值用于下表后面的图中所示位置。

注 6. 适用的负载惯量受再生能量吸收能力的限制。

2-101  

径向负荷

5 mm

轴向负荷
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R88M-WP10030L/S (100 W) R88M-WP20030L/S (200 W)

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

R88M-WP10030H/T (100 W) R88M-WP20030H/T (200 W) R88M-WP40030H/T (400 W)

R88M-WP75030H/T (750 W) R88M-WP1K530H/T (1.5 kW)

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

标准型号和规格 第2章
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● 转矩和转速特性

3,000-r/min扁平型伺服电动机（100 V AC）

下图显示的是带3 m标准电缆，100 V AC输入时的特性。

3,000-r/min扁平型伺服电动机（200 V AC）

下图显示的是带3 m标准电缆，200 V AC输入时的特性。



2-103  

R88M-WP10030L/S (100 W) R88M-WP20030L/S (200 W)

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

R88M-WP10030H/T (100 W) R88M-WP20030H/T (200 W) R88M-WP40030H/T (400 W)

R88M-WP75030H/T (750 W) R88M-WP1K530H/T (1.5 kW)

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

标准型号和规格 第2章

● 伺服电机和机械系统的温度特性
• W-系列AC伺服电机使用稀土元素磁铁（钕化铁磁铁）。这些磁铁的温度系数约为–0.13%/°C。温度

下降时，伺服电机的最大瞬时转矩增大；温度上升时，伺服电机的最大瞬时转矩降低。当比较正常温

度20°C和–10°C时，最大瞬时转矩增大约4%。与此相反，当磁铁从正常温度20°C加热至80°C时，最

大瞬时转矩大约降低8%。

• 在机械系统中，通常当温度降低时，摩擦转矩增大，负载转矩也变得更大。因此，可能在低温

时发生过载。尤其在使用减速装置的系统中，低温时的负荷转矩可能是正常温度时负载转矩的

两倍。使用电流监视器检查是否在低温发生过载以及负载转矩有多大。同样，检查是否在高温

时发生伺服电机异常过热或报警。

• 负载摩擦转矩的增大将明显增大负载惯量。因此，即使在正常温度时调整了伺服驱动器参数，

在低温时也可能达不到最优操作。在低温时也检查是否可以实现最优操作。
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项目 单位 200 V AC

R88M
-W30010H

R88M
-W60010H

R88M
-W90010H

R88M
-W1K210

H

R88M
-W2K010

H

R88M
-W3K010

H

R88M
-W4K010

H

R88M
-W5K510

H

R88M
-W30010T

R88M
-W60010T

R88M
-W90010T

R88M
-W1K210

T

R88M
-W2K010

T

R88M
-W3K010

T

R88M
-W4K010

T

R88M
-W5K510

T

额定输出* W 300 600 900 1,200 2,000 3,000 4,000 5,500
额定转矩* N·m 2.84 5.68 8.62 11.5 19.1 28.4 38.2 52.6
额定转速 r/min 1,000

最大瞬时转速 r/min 2,000

最大瞬时转矩* N·m 7.17 14.1 19.3 28.0 44.0 63.7 107 137

额定电流* A (rms) 3.0 5.7 7.6 11.6 18.5 24.8 30.0 43.2
最大瞬时电流* A (rms) 7.3 13.9 16.6 28 42 56 84 110

转动惯量 kg·m2

(GD2/4)
7.24 ×
10–4

1.39 ×
10–3

2.05 ×
10–3

3.17 ×
10–3

4.60 ×
10–3

6.75 ×
10–3

8.90 ×
10–3

1.25 ×
10–2

转矩常数* N·m/A 1.03 1.06 1.21 1.03 1.07 1.19 1.34 1.26
功率比* kW/s 11.2 23.2 36.3 41.5 79.4 120 164 221
机械时间常数 ms 5.1 3.8 2.8 2.0 1.7 1.4 1.3 1.1

电气时间常数 ms 5.1 4.7 5.7 13.5 13.9 15.5 14.6 16.5

允许径向负荷 N 490 490 686 1,176 1,470 1,470 1,764 1,764

允许轴向负荷 N 98 98 343 490 490 490 588 588

重量 无制动器 kg 约5.5 约7.6 约9.6 约14 约18 约23 约30 约40

有制动器 kg 约7.5 约9.6 约12 约19 约23.5 约28.5 约35 约45.5

辐射屏蔽尺寸
（材料）

t20×□400 mm (Fe) t30×□550 mm (Fe)

适用的负载惯量 10x 10x 10x 10x 10x 10x 10x 10x
适用的伺服驱动器(R88D-) WT05H WT08H WT10H WT15H WT20H WT30H WT50H WT60H

标准型号和规格 第2章

■ 1,000-r/min扁平型伺服电动机

● 性能规格表

2-104  
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200 V AC单位

R88M
-W5K510

H

R88M
-W4K010

H

R88M
-W3K010

H

R88M
-W2K010

H

R88M
-W1K210

H

R88M
-W90010H

R88M
-W60010H

R88M
-W30010H

项目

R88M
-W5K510

T

R88M
-W4K010

T

R88M
-W3K010

T

R88M
-W2K010

T

R88M
-W1K210

T

R88M
-W90010T

R88M
-W60010T

R88M
-W30010T

制动器
规格

制动惯量 kg·m2

(GD2/4)
2.1 × 10 –4 2.1 × 10 –4 2.1 × 10 –4 8.5 × 10 –4 8.5 × 10 –4 8.5 × 10 –4 8.5 × 10 –4 8.5 × 10 –4

励磁电压 V 24 V DC±10%

功耗
（20℃）

W 9.85 9.85 9.85 18.5 18.5 18.5 23.5 23.5

电流功耗
（20℃）

A 0.41 0.41 0.41 0.77 0.77 0.77 0.98 0.98

静摩擦
转矩

N·m 最小4.41 最小12.7 最小12.7 最小43.1 最小43.1 最小43.1 最小72.6 最小72.6

吸引时间
（见注3）

ms 最大180 最大180 最大180 最大180 最大180 最大180 最大180 最大180

释放时间
（见注3）

ms 最大100 最大100 最大100 最大100 最大100 最大100 最大100 最大100

齿隙 1°（参考值）

额定 – 连续

绝缘等级 – F级

项目 单位 200 V AC

R88M
-W30010H

R88M
-W60010H

R88M
-W90010H

R88M
-W1K210

H

R88M
-W2K010

H

R88M
-W3K010

H

R88M
-W4K010

H

R88M
-W5K510

H

R88M
-W30010T

R88M
-W60010T

R88M
-W90010T

R88M
-W1K210

T

R88M
-W2K010

T

R88M
-W3K010

T

R88M
-W4K010

T

R88M
-W5K510

T

额定输出* W 300 600 900 1,200 2,000 3,000 4,000 5,500
额定转矩* N·m 2.84 5.68 8.62 11.5 19.1 28.4 38.2 52.6
额定转速 r/min 1,000

最大瞬时转速 r/min 2,000

最大瞬时转矩* N·m 7.17 14.1 19.3 28.0 44.0 63.7 107 137

额定电流* A (rms) 3.0 5.7 7.6 11.6 18.5 24.8 30.0 43.2
最大瞬时电流* A (rms) 7.3 13.9 16.6 28 42 56 84 110

转动惯量 kg·m2

(GD2/4)
7.24 ×
10–4

1.39 ×
10–3

2.05 ×
10–3

3.17 ×
10–3

4.60 ×
10–3

6.75 ×
10–3

8.90 ×
10–3

1.25 ×
10–2

转矩常数* N·m/A 1.03 1.06 1.21 1.03 1.07 1.19 1.34 1.26
功率比* kW/s 11.2 23.2 36.3 41.5 79.4 120 164 221
机械时间常数 ms 5.1 3.8 2.8 2.0 1.7 1.4 1.3 1.1

电气时间常数 ms 5.1 4.7 5.7 13.5 13.9 15.5 14.6 16.5

允许径向负荷 N 490 490 686 1,176 1,470 1,470 1,764 1,764

允许轴向负荷 N 98 98 343 490 490 490 588 588

重量 无制动器 kg 约5.5 约7.6 约9.6 约14 约18 约23 约30 约40

有制动器 kg 约7.5 约9.6 约12 约19 约23.5 约28.5 约35 约45.5

辐射屏蔽尺寸
（材料）

t20×□400 mm (Fe) t30×□550 mm (Fe)

适用的负载惯量 10x 10x 10x 10x 10x 10x 10x 10x
适用的伺服驱动器(R88D-) WT05H WT08H WT10H WT15H WT20H WT30H WT50H WT60H

标准型号和规格 第2章
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注 1. *有星号标记的项目值为与伺服驱动器组合后在电枢绕组温度为100°C时的数值。其它数值为正 
 常条件下的数值（25°C，65%）。上表中的最大瞬时转矩为标准值。

注 2. 制动器为非励磁操作型（施加励磁电压时释放）。

注 3. 操作时间为插入浪涌抑制器（CR50500, Okaya Electric Industries co. LTD）时的测量值（参 
 考值）。

注 4. 允许径向负荷和允许轴向负荷为正常工作温度下，使用寿命20,000小时得出的数值。

注 5. 允许径向负荷中规定的数值用于下表后面的图中所示位置。

径向负荷

伺服器轴端

轴向负荷
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R88M-W30010H/T (300 W) R88M-W60010H/T (600 W) R88M-W90010H/T (900 W)

R88M-W1K210H/T (1.2 kW) R88M-W2K010H/T (2 kW) R88M-W3K010H/T (3 kW)

R88M-W4K010H/T (4 kW) R88M-W5K510H/T (5.5 kW)

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

标准型号和规格 第2章
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● 转矩和转速特性

1,000-r/min伺服电机（200 V AC）

下图显示的是带3 m标准电缆，200 V AC输入时的特性。
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R88M-W30010H/T (300 W) R88M-W60010H/T (600 W) R88M-W90010H/T (900 W)

R88M-W1K210H/T (1.2 kW) R88M-W2K010H/T (2 kW) R88M-W3K010H/T (3 kW)

R88M-W4K010H/T (4 kW) R88M-W5K510H/T (5.5 kW)

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

重复使用

连续使用

标准型号和规格 第2章

● 伺服电机和机械系统的温度特性
• W-系列AC伺服电机使用稀土元素磁铁（钕化铁磁铁）。这些磁铁的温度系数约为–0.13%/°C。温度

下降时，伺服电机的最大瞬时转矩增大；温度上升时，伺服电机的最大瞬时转矩降低。当比较正常温

度20°C和–10°C时，最大瞬时转矩增大约4%。与此相反，当磁铁从正常温度20°C加热至80°C时，最

大瞬时转矩大约降低8%。

• 在机械系统中，通常当温度降低时，摩擦转矩增大，负载转矩也变得更大。因此，可能在低温

时发生过载。尤其在使用减速装置的系统中，低温时的负荷转矩可能是正常温度时负载转矩的

两倍。使用电流监视器检查是否在低温发生过载以及负载转矩有多大。同样，检查是否在高温

时发生伺服电机异常过热或报警。

• 负载摩擦转矩的增大将明显增大负载惯量。因此，即使在正常温度时调整了伺服驱动器参数，

在低温时也可能达不到最优操作。在低温时也检查是否可以实现最优操作。

注意 不要在下图的阴影部分使用2 kW，4 kW或5.5 kW伺服电机。如果在这些区域中使用此类电 
 机，伺服电机可能会发热，引发编码器故障。

环境温度(℃) 环境温度(℃) 环境温度(℃)

R88M-W90010□(900 W) R88M-W2K010□(2 kW) R88M-W3K010□(3 kW)

环境温度(℃) 环境温度(℃)

R88M-W4K010□(4 kW) R88M-W5K510□(5.5 kW)

有效转矩（N·m） 有效转矩（N·m） 有效转矩（N·m）

有效转矩（N·m） 有效转矩（N·m）
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项目 单位 200 V AC
R88M

-W45015T
R88M

-W85015T
R88M

-W1K315T
R88M

-W1K815T
R88M

-W2K915T
R88M

-W4K415T
R88M

-W5K515T
R88M

-W7K515T
R88M

-W11K015T
R88M

-W15K015T

额定输出* W 450 850 1,300 1,800 2,900 4,400 5,500 7,500 11,000 15,000
额定转矩* N·m 2.84 5.39 8.34 11.5 18.6 28.4 35.0 48.0 70.0 95.4
额定转速 r/min 1,500

最大瞬时转速 r/min 3,000 2,000

最大瞬时转矩* N·m 8.92 13.8 23.3 28.7 45.1 71.1 87.6 119 175 224

额定电流* A (rms) 3.8 7.1 10.7 16.7 23.8 32.8 42.1 54.7 58.6 78.0
最大瞬时电流* A (rms) 11 17 28 42 56 84 110 130 140 170

转动惯量 kg·m2

(GD2/4)
7.24 ×
10–4

1.39 ×
10–3

2.05 ×
10–3

3.17 ×
10–3

4.60 ×
10–3

6.75 ×
10–3

8.90 ×
10–3

1.25 ×
10–2

2.81 ×
10–2

3.15 ×
10–2

转动常数* N·m/A 0.82 0.83 0.84 0.73 0.83 0.91 0.88 0.93 1.25 1.32
功率比* kW/s 11.2 20.9 33.8 41.5 75.3 120 137 184 174 289
机械时间常数 ms 5.0 3.1 2.8 2.2 1.9 1.3 1.3 1.1 1.2 0.98

电气时间常数 ms 5.1 5.3 6.3 12.8 12.5 15.7 16.4 18.4 22.6 27.2

允许径向负荷 N 490 490 686 1,176 1,470 1,470 1,764 1,764 1,764 4,998

允许轴向负荷 N 98 98 343 490 490 490 588 588 588 2,156

重量 不带
制动器

kg 约5.5 约7.6 约9.6 约14 约18 约23 约30 约40 约57.5 约86

带制动器 kg 约7.5 约9.6 约12 约19 约23.5 约28.5 约35 约45.5 约65 约100

辐射屏蔽尺寸
（材料）

t20×□400 mm (Fe) t30×□550 mm (Fe) t35×□650 mm(Fe)

适用的负载惯量 5x 5x 5x 5x 5x 5x 5x 5x 5x 5x
适用的伺服驱动器(R88D-) WT05H WT10H WT15H WT20H WT30H WT50H WT60H WT75H WT150H WT150H

标准型号和规格 第2章

■ 1,500-r/min伺服电机

● 性能规格表

2-108  
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项目 200 V AC单位

R88M
-W15K015T

R88M
-W11K015T

R88M
-W7K515T

R88M
-W5K515T

R88M
-W4K415T

R88M
-W2K915T

R88M
-W1K815T

R88M
-W1K315T

R88M
-W85015T

R88M
-W45015T

制动器
规格

制动惯量 kg·m2ˇ
(GD2/4)

2.1 ×
10–4

2.1 ×
10–4

2.1 ×
10–4

8.5 ×
10–4

8.5 ×
10–4

8.5 ×
10–4

8.5 ×
10–4

8.5 ×
10–4

1.88 ×
10–3

3.75 ×
10–3

励磁电压 V 24 V DC ± 10%

功耗
（20℃）

W 9.85 9.85 9.85 18.5 18.5 18.5 23.5 23.5 32 35

电流功耗
（20℃）

A 0.41 0.41 0.41 0.77 0.77 0.77 0.98 0.98 1.33 1.46

静摩
擦转矩

N·m 最小4.41 最小12.7 最小12.7 最小43.1 最小43.1 最小43.1 最小72.6 最小72.6 最小84.3 最小115

吸引时间
（见注3）

ms 最大180 最大180 最大180 最大180 最大180 最大180 最大180 最大180 最大170 最大250

释放时间
（见注3）

ms 最大100 最大100 最大100 最大100 最大100 最大100 最大100 最大100 最大80 最大80

齿隙 1°（参考值）

额定 – 连续

绝缘等级 – F级

项目 单位 200 V AC
R88M

-W45015T
R88M

-W85015T
R88M

-W1K315T
R88M

-W1K815T
R88M

-W2K915T
R88M

-W4K415T
R88M

-W5K515T
R88M

-W7K515T
R88M

-W11K015T
R88M

-W15K015T

额定输出* W 450 850 1,300 1,800 2,900 4,400 5,500 7,500 11,000 15,000
额定转矩* N·m 2.84 5.39 8.34 11.5 18.6 28.4 35.0 48.0 70.0 95.4
额定转速 r/min 1,500

最大瞬时转速 r/min 3,000 2,000

最大瞬时转矩* N·m 8.92 13.8 23.3 28.7 45.1 71.1 87.6 119 175 224

额定电流* A (rms) 3.8 7.1 10.7 16.7 23.8 32.8 42.1 54.7 58.6 78.0
最大瞬时电流* A (rms) 11 17 28 42 56 84 110 130 140 170

转动惯量 kg·m2

(GD2/4)
7.24 ×
10–4

1.39 ×
10–3

2.05 ×
10–3

3.17 ×
10–3

4.60 ×
10–3

6.75 ×
10–3

8.90 ×
10–3

1.25 ×
10–2

2.81 ×
10–2

3.15 ×
10–2

转动常数* N·m/A 0.82 0.83 0.84 0.73 0.83 0.91 0.88 0.93 1.25 1.32
功率比* kW/s 11.2 20.9 33.8 41.5 75.3 120 137 184 174 289
机械时间常数 ms 5.0 3.1 2.8 2.2 1.9 1.3 1.3 1.1 1.2 0.98

电气时间常数 ms 5.1 5.3 6.3 12.8 12.5 15.7 16.4 18.4 22.6 27.2

允许径向负荷 N 490 490 686 1,176 1,470 1,470 1,764 1,764 1,764 4,998

允许轴向负荷 N 98 98 343 490 490 490 588 588 588 2,156

重量 不带
制动器

kg 约5.5 约7.6 约9.6 约14 约18 约23 约30 约40 约57.5 约86

带制动器 kg 约7.5 约9.6 约12 约19 约23.5 约28.5 约35 约45.5 约65 约100

辐射屏蔽尺寸
（材料）

t20×□400 mm (Fe) t30×□550 mm (Fe) t35×□650 mm(Fe)

适用的负载惯量 5x 5x 5x 5x 5x 5x 5x 5x 5x 5x
适用的伺服驱动器(R88D-) WT05H WT10H WT15H WT20H WT30H WT50H WT60H WT75H WT150H WT150H

标准型号和规格 第2章
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注 1. *有星号标记的项目值为与伺服驱动器组合后在电枢绕组温度为20°C时的数值。其它数值为正 
 常条件下的数值（25°C，65%）。上表中的最大瞬时转矩为标准值。

注 2. 制动器为非励磁操作型（施加励磁电压时释放）。

注 3. 操作时间为插入浪涌抑制器（CR50500, Okaya Electric Industries co. LTD）时的测量值（参 
 考值）。

注 4. 允许径向负荷和允许轴向负荷为正常工作温度下，使用寿命20,000小时得出的数值。

注 5. 允许径向负荷中规定的数值用于下表后面的图中所示位置。

伺服器轴端

轴向负荷

径向负荷



2-110  

重复使用

连续使用

R88M-W45015T (450 W)

重复使用

连续使用

R88M-W85015T (850 W)

重复使用

连续使用

R88M-W1K315T (1.3 kW)

重复使用

连续使用

R88M-W1K815T (1.8 kW)

重复使用

连续使用

R88M-W2K915T (2.9 kW)

重复使用

连续使用

R88M-W4K415T (4.4 kW)

重复使用

连续使用

R88M-W5K515T (5.5 kW)

重复使用

连续使用

R88M-W7K515T (7.5 kW)

重复使用

连续使用

R88M-W11K015T (11 kW)

重复使用

连续使用

R88M-W15K015T (15 kW)

标准型号和规格 第2章
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● 转矩和转速特性

1,500-r/min伺服电机（200 V AC）

下图显示的是带3 m标准电缆，200 V AC输入时的特性。
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重复使用

连续使用

R88M-W45015T (450 W)

重复使用

连续使用

R88M-W85015T (850 W)

重复使用

连续使用

R88M-W1K315T (1.3 kW)

重复使用

连续使用

R88M-W1K815T (1.8 kW)

重复使用

连续使用

R88M-W2K915T (2.9 kW)

重复使用

连续使用

R88M-W4K415T (4.4 kW)

重复使用

连续使用

R88M-W5K515T (5.5 kW)

重复使用

连续使用

R88M-W7K515T (7.5 kW)

重复使用

连续使用

R88M-W11K015T (11 kW)

重复使用

连续使用

R88M-W15K015T (15 kW)

标准型号和规格 第2章
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环境温度（℃）

R88M-W1K315T (1.3 kW)

 

环境温度（℃）

R88M-W4K415T (4.4 kW)

 

环境温度（℃）

R88M-W2K915T (2.9 kW)

 

环境温度（℃）

R88M-W5K515T (5.5 kW)

环境温度（℃）

R88M-W7K515T (7.5 kW)

环境温度（℃）

R88M-W11K015T (11 kW)

环境温度（℃）

R88M-W15K015T (15 kW)

● 伺服电机和机械系统的温度特性
• W-系列AC伺服电机使用稀土元素磁铁（钕化铁磁铁）。这些磁铁的温度系数约为–0.13%/°C。温度

下降时，伺服电机的最大瞬时转矩增大；温度上升时，伺服电机的最大瞬时转矩降低。当比较正常温

度20°C和–10°C时，最大瞬时转矩增大约4%。与此相反，当磁铁从正常温度20°C加热至80°C时，最

大瞬时转矩大约降低8%。

• 在机械系统中，通常当温度降低时，摩擦转矩增大，负载转矩也变得更大。因此，可能在低温

时发生过载。尤其在使用减速装置的系统中，低温时的负荷转矩可能是正常温度时负载转矩的

两倍。使用电流监视器检查是否在低温发生过载以及负载转矩有多大。同样，检查是否在高温

时发生伺服电机异常过热或报警。

• 负载摩擦转矩的增大将明显增大负载惯量。因此，即使在正常温度时调整了伺服驱动器参数，

在低温时也可能达不到最优操作。在低温时也检查是否可以实现最优操作。

注意 不要在下图的阴影部分使用1.3 kW，2.9 kW，4.4 kW，5.5 kW，7.5 kW，11 kW或15 kW伺 
  服电机。如果在这些区域中使用此类电机，伺服电机可能会发热，引发编码器故障。

有效转矩（N·m） 有效转矩（N·m） 有效转矩（N·m） 有效转矩（N·m）

有效转矩（N·m） 有效转矩（N·m） 有效转矩（N·m）
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型号 额定
转速

额定
转矩

比率 最大瞬时
转速

最大瞬时
转矩

减速齿轮
惯量

允许径向
负荷

允许轴向
负荷

重量

无制
动器

有制
动器

r/min N·m % r/min N·m kg·m2 N N kg kg

30 W 1/5 R88M-W03030□-□G05BJ 600 0.238 50 800 0.72 3.64 × 10 –6 137 127 1.0 1.3

1/9 R88M-W03030□-□G09BJ 333 0.599 70 444 1.80 1.24 × 10 –6 176 127 1.0 1.3

1/21 R88M-W03030□-□G21BJ 143 1.60 80 190 4.80 8.4 × 10 –7 176 127 1.0 1.3

1/33 R88M-W03030□-□G33BJ 91 2.51 80 121 7.55 6.4 × 10 –7 176 127 1.0 1.3

50 W 1/5 R88M-W05030□-□G05BJ 600 0.557 70 800 1.67 3.60 × 10 –6 137 127 1.1 1.4

1/9 R88M-W05030□-□G09BJ 333 1.00 70 444 3.01 3.30 × 10 –6 206 147 1.4 1.7

1/21 R88M-W05030□-□G21BJ 143 2.67 80 190 8.01 1.80 × 10 –6 235 147 1.6 1.9

1/33 R88M-W05030□-□G33BJ 91 4.20 80 121 12.6 1.3 × 11 –6 235 147 1.6 1.9

100 W 1/5 R88M-W10030□-□G05BJ 600 1.27 80 800 3.82 7.76 × 10 –6 167 147 1.4 1.7

1/11 R88M-W10030□-□G11BJ 273 2.80 80 364 8.40 4.76 × 10 –6 216 147 1.7 2.0

1/21 R88M-W10030□-□G21BJ 143 5.34 80 190 16.0 4.26 × 10 –6 392 235 2.7 3.0

1/33 R88M-W10030□-□G33BJ 91 8.40 80 121 25.2 3.26 × 10 –6 431 235 2.7 3.0

200 W 1/5 R88M-W20030□-□G05BJ 600 2.55 80 800 7.64 3.35 × 10 –5 245 235 3.0 3.5

1/11 R88M-W20030□-□G11BJ 273 5.96 85 364 17.9 8.50 × 10 –6 323 235 3.5 4.0

1/21 R88M-W20030□-□G21BJ 143 11.4 85 190 34.1 1.10 × 10 –5 549 294 3.7 4.2

1/33 R88M-W20030□-□G33BJ 91 17.9 85 121 53.6 6.50 × 10 –6 608 294 3.8 4.3

400 W 1/5 R88M-W40030□-□G05BJ 600 5.40 85 800 16.2 3.35 × 10 –5 245 235 3.6 4.1

1/11 R88M-W40030□-□G11BJ 273 11.9 85 364 35.7 1.95 × 10 –5 441 294 4.3 4.8

1/21 R88M-W40030□-□G21BJ 143 22.7 85 190 68.2 1.95 × 10 –5 568 314 4.7 5.2

1/33 R88M-W40030□-□G33BJ 91 33.5 80 121 101 1.73 × 10 –5 657 314 7.1 7.6

750 W 1/5 R88M-W75030□-□G05BJ 600 10.2 85 800 30.4 5.83 × 10 –5 343 294 5.8 6.7

1/11 R88M-W75030□-□G11BJ 273 22.3 85 364 67.0 5.28 × 10 –5 451 314 6.6 7.5

1/21 R88M-W75030□-□G21BJ 143 42.7 85 190 128 5.93 × 10 –5 813 490 9.9 10.8

1/33 R88M-W75030□-□G33BJ 91 67.0 85 121 201 2.63 × 10 –5 921 490 9.9 10.8

1 kW 1/5 R88M-W1K030□-□G05BJ 600 12.7 80 800 38.2 3.44 × 10 –4 833 1,280 13 14.4

1/9 R88M-W1K030□-□G09BJ 333 22.9 80 444 68.7 3.11 × 10 –4 980 1,570 13 14.4

1/20 R88M-W1K030□-□G20BJ 150 50.9 80 200 153 6.79 × 10 –4 2,650 4,220 30 31.4

1/29 R88M-W1K030□-□G29BJ 103 73.8 80 138 221 4.88 × 10 –4 2,940 4,900 30 31.4

1/45 R88M-W1K030□-□G45BJ 67 114 80 89 343 3.92 × 10 –4 3,430 5,690 30 31.4

1.5 kW 1/5 R88M-W1K530□-□G05BJ 600 19.6 80 800 58.8 3.44 × 10 –4 833 1,280 14 15.7

1/9 R88M-W1K530□-□G09BJ 333 35.3 80 444 106 4.77 × 10 –4 1,960 3,000 31 32.7

1/20 R88M-W1K530□-□G20BJ 150 78.4 80 200 235 6.79 × 10 –4 2,650 4,220 31 32.7

1/29 R88M-W1K530□-□G29BJ 103 114 80 138 341 4.88 × 10 –4 2,940 4,900 31 32.7

1/45 R88M-W1K530□-□G45BJ 67 176 80 89 529 6.58 × 10 –4 8,040 8,830 51 52.5

2 kW 1/5 R88M-W2K030□-□G05BJ 600 25.4 80 800 76.4 3.44 × 10 –4 833 1,280 15 16.5

1/9 R88M-W2K030□-□G09BJ 333 45.8 80 444 138 4.77 × 10 –4 1,960 3,000 32 33.5

1/20 R88M-W2K030□-□G20BJ 150 102 80 200 306 6.79 × 10 –4 2,650 4,220 32 33.5

1/29 R88M-W2K030□-□G29BJ 103 148 80 138 443 1.03 × 10 –3 6,860 7,350 52 53.5

1/45 R88M-W2K030□-□G45BJ 67 229 80 89 688 6.58 × 10 –4 8,040 8,830 52 53.5

3 kW 1/5 R88M-W3K030□-□G05BJ 600 39.2 80 800 118 1.02 × 10 –3 1,670 1,960 29 32

1/9 R88M-W3K030□-□G09BJ 333 70.6 80 444 212 7.80 × 10 –4 1,960 3,000 36 39

1/20 R88M-W3K030□-□G20BJ 150 157 80 200 470 2.02 × 10 –3 6,080 6,370 56 58.5

1/29 R88M-W3K030□-□G29BJ 103 227 80 138 682 1.34 × 10 –3 6,860 7,350 56 58.5

1/45 R88M-W3K030□-□G45BJ 67 353 80 89 1,058 9.70 × 10 –4 8,040 8,830 56 58.5

4 kW 1/5 R88M-W4K030□-□G05BJ 600 50.4 80 800 151 1.02 × 10 –3 1,670 1,960 32 35

1/9 R88M-W4K030□-□G09BJ 333 90.7 80 444 272 1.25 × 10 –3 4,700 4,320 59 62

1/20 R88M-W4K030□-□G20BJ 150 202 80 200 605 2.02 × 10 –3 6,080 6,370 59 62

1/29 R88M-W4K030□-□G29BJ 103 292 80 138 877 1.34 × 10 –3 6,860 7,350 59 62

5 kW 1/5 R88M-W5K030□-□G05BJ 600 63.2 80 800 190 2.04 × 10 –3 3,820 2,940 52 55

1/9 R88M-W5K030□-□G09BJ 333 114 80 444 343 1.25 × 10 –3 4,700 4,320 62 65

1/20 R88M-W5K030□-□G20BJ 150 253 80 200 762 2.02 × 10 –3 6,080 6,370 62 65

标准型号和规格 第2章

2-5-3 带减速齿轮的伺服电机规格

■ 带标准减速齿轮的3,000-r/min伺服电机（30 W ~ 5 kW）
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型号 额定
转速

额定
转矩

比率 最大瞬时
转速

最大瞬时
转矩

减速齿轮
惯量

允许径向
负荷

允许轴向
负荷

重量

无制
动器

有制
动器

r/min N·m % r/min N·m kg·m2 N N kg kg

30 W 1/5 R88M-W03030□-□G05BJ 600 0.238 50 800 0.72 3.64 × 10 –6 137 127 1.0 1.3

1/9 R88M-W03030□-□G09BJ 333 0.599 70 444 1.80 1.24 × 10 –6 176 127 1.0 1.3

1/21 R88M-W03030□-□G21BJ 143 1.60 80 190 4.80 8.4 × 10 –7 176 127 1.0 1.3

1/33 R88M-W03030□-□G33BJ 91 2.51 80 121 7.55 6.4 × 10 –7 176 127 1.0 1.3

50 W 1/5 R88M-W05030□-□G05BJ 600 0.557 70 800 1.67 3.60 × 10 –6 137 127 1.1 1.4

1/9 R88M-W05030□-□G09BJ 333 1.00 70 444 3.01 3.30 × 10 –6 206 147 1.4 1.7

1/21 R88M-W05030□-□G21BJ 143 2.67 80 190 8.01 1.80 × 10 –6 235 147 1.6 1.9

1/33 R88M-W05030□-□G33BJ 91 4.20 80 121 12.6 1.3 × 11 –6 235 147 1.6 1.9

100 W 1/5 R88M-W10030□-□G05BJ 600 1.27 80 800 3.82 7.76 × 10 –6 167 147 1.4 1.7

1/11 R88M-W10030□-□G11BJ 273 2.80 80 364 8.40 4.76 × 10 –6 216 147 1.7 2.0

1/21 R88M-W10030□-□G21BJ 143 5.34 80 190 16.0 4.26 × 10 –6 392 235 2.7 3.0

1/33 R88M-W10030□-□G33BJ 91 8.40 80 121 25.2 3.26 × 10 –6 431 235 2.7 3.0

200 W 1/5 R88M-W20030□-□G05BJ 600 2.55 80 800 7.64 3.35 × 10 –5 245 235 3.0 3.5

1/11 R88M-W20030□-□G11BJ 273 5.96 85 364 17.9 8.50 × 10 –6 323 235 3.5 4.0

1/21 R88M-W20030□-□G21BJ 143 11.4 85 190 34.1 1.10 × 10 –5 549 294 3.7 4.2

1/33 R88M-W20030□-□G33BJ 91 17.9 85 121 53.6 6.50 × 10 –6 608 294 3.8 4.3

400 W 1/5 R88M-W40030□-□G05BJ 600 5.40 85 800 16.2 3.35 × 10 –5 245 235 3.6 4.1

1/11 R88M-W40030□-□G11BJ 273 11.9 85 364 35.7 1.95 × 10 –5 441 294 4.3 4.8

1/21 R88M-W40030□-□G21BJ 143 22.7 85 190 68.2 1.95 × 10 –5 568 314 4.7 5.2

1/33 R88M-W40030□-□G33BJ 91 33.5 80 121 101 1.73 × 10 –5 657 314 7.1 7.6

750 W 1/5 R88M-W75030□-□G05BJ 600 10.2 85 800 30.4 5.83 × 10 –5 343 294 5.8 6.7

1/11 R88M-W75030□-□G11BJ 273 22.3 85 364 67.0 5.28 × 10 –5 451 314 6.6 7.5

1/21 R88M-W75030□-□G21BJ 143 42.7 85 190 128 5.93 × 10 –5 813 490 9.9 10.8

1/33 R88M-W75030□-□G33BJ 91 67.0 85 121 201 2.63 × 10 –5 921 490 9.9 10.8

1 kW 1/5 R88M-W1K030□-□G05BJ 600 12.7 80 800 38.2 3.44 × 10 –4 833 1,280 13 14.4

1/9 R88M-W1K030□-□G09BJ 333 22.9 80 444 68.7 3.11 × 10 –4 980 1,570 13 14.4

1/20 R88M-W1K030□-□G20BJ 150 50.9 80 200 153 6.79 × 10 –4 2,650 4,220 30 31.4

1/29 R88M-W1K030□-□G29BJ 103 73.8 80 138 221 4.88 × 10 –4 2,940 4,900 30 31.4

1/45 R88M-W1K030□-□G45BJ 67 114 80 89 343 3.92 × 10 –4 3,430 5,690 30 31.4

1.5 kW 1/5 R88M-W1K530□-□G05BJ 600 19.6 80 800 58.8 3.44 × 10 –4 833 1,280 14 15.7

1/9 R88M-W1K530□-□G09BJ 333 35.3 80 444 106 4.77 × 10 –4 1,960 3,000 31 32.7

1/20 R88M-W1K530□-□G20BJ 150 78.4 80 200 235 6.79 × 10 –4 2,650 4,220 31 32.7

1/29 R88M-W1K530□-□G29BJ 103 114 80 138 341 4.88 × 10 –4 2,940 4,900 31 32.7

1/45 R88M-W1K530□-□G45BJ 67 176 80 89 529 6.58 × 10 –4 8,040 8,830 51 52.5

2 kW 1/5 R88M-W2K030□-□G05BJ 600 25.4 80 800 76.4 3.44 × 10 –4 833 1,280 15 16.5

1/9 R88M-W2K030□-□G09BJ 333 45.8 80 444 138 4.77 × 10 –4 1,960 3,000 32 33.5

1/20 R88M-W2K030□-□G20BJ 150 102 80 200 306 6.79 × 10 –4 2,650 4,220 32 33.5

1/29 R88M-W2K030□-□G29BJ 103 148 80 138 443 1.03 × 10 –3 6,860 7,350 52 53.5

1/45 R88M-W2K030□-□G45BJ 67 229 80 89 688 6.58 × 10 –4 8,040 8,830 52 53.5

3 kW 1/5 R88M-W3K030□-□G05BJ 600 39.2 80 800 118 1.02 × 10 –3 1,670 1,960 29 32

1/9 R88M-W3K030□-□G09BJ 333 70.6 80 444 212 7.80 × 10 –4 1,960 3,000 36 39

1/20 R88M-W3K030□-□G20BJ 150 157 80 200 470 2.02 × 10 –3 6,080 6,370 56 58.5

1/29 R88M-W3K030□-□G29BJ 103 227 80 138 682 1.34 × 10 –3 6,860 7,350 56 58.5

1/45 R88M-W3K030□-□G45BJ 67 353 80 89 1,058 9.70 × 10 –4 8,040 8,830 56 58.5

4 kW 1/5 R88M-W4K030□-□G05BJ 600 50.4 80 800 151 1.02 × 10 –3 1,670 1,960 32 35

1/9 R88M-W4K030□-□G09BJ 333 90.7 80 444 272 1.25 × 10 –3 4,700 4,320 59 62

1/20 R88M-W4K030□-□G20BJ 150 202 80 200 605 2.02 × 10 –3 6,080 6,370 59 62

1/29 R88M-W4K030□-□G29BJ 103 292 80 138 877 1.34 × 10 –3 6,860 7,350 59 62

5 kW 1/5 R88M-W5K030□-□G05BJ 600 63.2 80 800 190 2.04 × 10 –3 3,820 2,940 52 55

1/9 R88M-W5K030□-□G09BJ 333 114 80 444 343 1.25 × 10 –3 4,700 4,320 62 65

1/20 R88M-W5K030□-□G20BJ 150 253 80 200 762 2.02 × 10 –3 6,080 6,370 62 65

标准型号和规格 第2章

型号 额定
转速

额定
转矩

比率 最大瞬时
转速

最大瞬时
转矩

减速齿轮
惯量

允许径向
负荷

允许轴向
负荷

重量

无制
动器

有制
动器

r/min N�m % r/min N�m kg�m2 N N kg kg

100 W 1/5 R88M-WP10030□-□G05BJ 600 1.27 80 800 3.82 9.29 × 10 –6 167 147 1.5 1.7

1/11 R88M-WP10030□-□G11BJ 273 2.80 80 364 8.40 4.79 × 10 –6 216 147 1.5 1.7

1/21 R88M-WP10030□-□G21BJ 143 5.34 80 190 16.0 4.29 × 10 –6 392 235 3.0 3.2

1/33 R88M-WP10030□-□G33BJ 91 8.40 80 121 25.2 3.29 × 10 –6 431 235 3.0 3.2

200 W 1/5 R88M-WP20030□-□G05BJ 600 2.55 80 800 7.64 3.60 × 10 –5 245 235 3.5 4.0

1/11 R88M-WP20030□-□G11BJ 273 5.96 85 364 17.9 8.80 × 10 –6 323 235 3.8 4.3

1/21 R88M-WP20030□-□G21BJ 143 11.4 85 190 34.1 1.10 × 10 –5 549 294 4.1 4.6

1/33 R88M-WP20030□-□G33BJ 91 17.9 85 121 53.6 6.50 × 10 –6 608 294 4.1 4.6

400 W 1/5 R88M-WP40030□-□G05BJ 600 5.40 85 800 16.2 3.60 × 10 –5 245 235 4.2 4.7

1/11 R88M-WP40030□-□G11BJ 273 11.9 85 364 35.7 1.95 × 10 –5 441 294 4.8 5.3

1/21 R88M-WP40030□-□G21BJ 143 22.7 85 190 68.2 1.95 × 10 –5 568 314 5.2 5.7

1/33 R88M-WP40030□-□G33BJ 91 33.5 80 121 101 1.72 × 10 –5 657 314 7.7 8.2

750 W 1/5 R88M-WP75030□-□G05BJ 600 10.2 85 800 30.4 7.65 × 10 –5 343 294 6.9 8.4

1/11 R88M-WP75030□-□G11BJ 273 22.3 85 364 67.0 5.23 × 10 –5 451 314 8.0 9.5

1/21 R88M-WP75030□-□G21BJ 143 42.7 85 190 128 6.63 × 10 –5 813 490 11.0 12.5

1/33 R88M-WP75030□-□G33BJ 91 67.0 85 121 201 4.55 × 10 –5 921 490 11.0 12.5

1.5 kW 1/5 R88M-WP1K530□-□G05BJ 600 20.3 85 800 60.8 1.54 × 10 –4 353 314 11.6 13.1

1/11 R88M-WP1K530□-□G21BJ 273 44.6 85 364 134 2.09 × 10 –4 647 490 13.7 15.2

1/21 R88M-WP1K530□-□G21BJ 143 80.1 80 190 270 1.98 × 10 –4 1,274 882 23.6 25.1

1/33 R88M-WP1K530□-□G33BJ 91 126 80 121 353 1.12 × 10 –4 1,274 882 23.6 25.1

注 1. 减速齿轮惯量指伺服电机的轴转换值。

注 2. 30 ~ 750 W型号的带减速齿轮的伺服电机外壳等级为IP55，1 kW ~ 5 kW型号的为IP44。
注 3. 带减速齿轮的伺服电机的电机轴最大瞬时转速为4,000 r/min。
注 4. 带星号标记的最大瞬时转矩值为减速齿轮的最大允许转矩。应使用转矩限制，以免超出这些数 

 值。

注 5. 30 ~ 750 W伺服电机的允许径向负荷应在距轴端5 mm处测量，1 kW ~ 5 kW伺服电机的允许径 
 向负荷应在轴心处测量。

■ 带标准减速齿轮的3,000-r/min扁平型伺服电动机（100 W ~ 1.5 kW）

注 1. 减速齿轮惯量指伺服电机的轴转换值。

注 2. 带减速齿轮的伺服电机的外壳等级为IP55。
注 3. 带减速齿轮的伺服电机的电机轴最大瞬时转速为4,000 r/min。
注 4. 带星号标记的最大瞬时转矩值为减速齿轮的最大允许转矩。应使用转矩限制，以免超出这些数 

 值。

注 5. 距轴端5 m处测量允许径向负荷。
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标准型号和规格 第2章

型号 额定
转速

额定
转矩

比率 最大瞬时
转速

最大瞬时
转矩

减速齿轮
惯量

允许径向
负荷

允许轴向
负荷

重量

无制
动器

有制
动器

r/min % r/min N N kg kg

300 W 1/5 R88M-W30010□-□G05BJ 200 11.4 80 400 28.7 1.26 × 10 –4 883 1,280 14 16

1/9 R88M-W30010□-□G09BJ 111 20.4 80 222 51.6 9.40 × 10 –5 980 1,570 14 16

1/20 R88M-W30010□-□G20BJ 50 45.4 80 100 115 1.40 × 10 –4 1,270 2,260 16 18

1/29 R88M-W30010□-□G29BJ 34 65.9 80 69 166 2.76 × 10 –4 2,940 4,900 31 33

1/45 R88M-W30010□-□G45BJ 22 102 80 44 258 1.81 × 10 –4 3,430 5,690 31 33

600 W 1/5 R88M-W60010□-□G05BJ 200 22.7 80 400 56.4 1.30 × 10 –4 833 1,280 16 18

1/9 R88M-W60010□-□G09BJ 111 40.9 80 222 *82.5 9.00 × 10 –5 980 1,570 16 18

1/20 R88M-W60010□-□G20BJ 50 90.9 80 100 226 4.70 × 10 –4 2,650 4,220 33 35

1/29 R88M-W60010□-□G29BJ 34 132 80 69 327 2.80 × 10 –4 2,940 4,900 33 35

1/45 R88M-W60010□-□G45BJ 22 204 80 44 508 4.50 × 10 –4 8,040 8,830 53 55

900 W 1/5 R88M-W90010□-□G05BJ 200 34.5 80 400 77.2 3.40 × 10 –4 833 1,280 18 20.4

1/9 R88M-W90010□-□G09BJ 111 62.1 80 222 139 4.80 × 10 –4 1,960 3,000 35 37.4

1/20 R88M-W90010□-□G20BJ 50 138 80 100 309 6.90 × 10 –4 2,650 4,220 35 37.4

1/29 R88M-W90010□-□G29BJ 34 200 80 69 448 1.04 × 10 –3 6,860 7,350 55 57.4

1/45 R88M-W90010□-□G45BJ 22 310 80 44 695 6.70 × 10 –4 8,040 8,830 55 57.4

1.2 kW 1/5 R88M-W1K210□-□G05BJ 200 46.0 80 400 112 1.02 × 10 –3 1,670 1,960 32 37

1/9 R88M-W1K210□-□G09BJ 111 82.8 80 222 202 7.80 × 10 –4 1,960 3,000 39 44

1/20 R88M-W1K210□-□G20BJ 50 184 80 100 448 2.02 × 10 –3 6,080 6,370 59 64

1/29 R88M-W1K210□-□G29BJ 34 267 80 69 650 1.34 × 10 –3 6,860 7,350 59 64

1/45 R88M-W1K210□-□G45BJ 22 414 80 44 1,008 9.70 × 10 –4 8,040 8,830 59 64

2 kW 1/5 R88M-W2K010□-□G05BJ 200 76.4 80 400 176 1.02 × 10 –3 1,670 1,960 36 41.5

1/9 R88M-W2K010□-□G09BJ 111 138 80 222 317 7.80 × 10 –4 1,960 3,000 43 48.5

1/20 R88M-W2K010□-□G20BJ 50 306 80 100 704 2.02 × 10 –3 6,080 6,370 63 68.5

3 kW 1/5 R88M-W3K010□-□G05BJ 200 114 80 400 255 2.04 × 10 –3 3,820 2,940 58 63.5

1/9 R88M-W3K010□-□G09BJ 111 204 80 222 459 1.25 × 10 –3 4,700 4,320 68 73.5

■ 带标准减速齿轮的1,000-r/min伺服电机（300 W ~ 3 kW）

注 1. 减速齿轮惯量指伺服电机的轴转换值。

注 2. 带减速齿轮的伺服电机的外壳等级为IP44。
注 3. 带星号标记的最大瞬时转矩值为减速齿轮的最大允许转矩。应使用转矩限制，以免超出这些数 

 值。

注 4. 在轴心处测量允许径向负荷。
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型号 额定
转速

额定
转矩

比率 最大瞬时
转速

最大瞬时
转矩

减速齿轮
惯量

允许径向
负荷

允许轴向
负荷

重量

无制
动器

有制
动器

r/min % r/min N N kg kg

450 W 1/5 R88M-W45015T-□G05BJ 300 11.4 80 600 35.7 1.26 × 10 –4 883 1,280 14 16

1/9 R88M-W45015T-□G09BJ 167 20.4 80 333 64.2 9.40 × 10 –5 980 1,570 14 16

1/20 R88M-W45015T-□G20BJ 75 45.4 80 150 143 4.66 × 10 –4 2,650 4,220 31 33

1/29 R88M-W45015T-□G29BJ 52 65.9 80 103 207 2.76 × 10 –4 2,940 4,900 31 33

1/45 R88M-W45015T-□G45BJ 33 102 80 67 321 1.81 × 10 –4 3,430 5,690 31 33

850 W 1/5 R88M-W85015T-□G05BJ 300 21.6 80 400 55.2 1.30 × 10 –4 883 1,280 16 18

1/9 R88M-W85015T-□G09BJ 167 38.8 80 222 *74.5 9.00 × 10 –5 980 1,570 16 18

1/20 R88M-W85015T-□G20BJ 75 86.2 80 100 221 4.70 × 10 –4 2,650 4,220 33 35

1/29 R88M-W85015T-□G29BJ 52 125 80 69 320 2.80 × 10 –4 2,940 4,900 33 35

1/45 R88M-W85015T-□G45BJ 33 194 80 44 497 4.50 × 10 –4 8,040 8,830 53 55

1.3 kW 1/5 R88M-W1K315T-□G05BJ 300 33.4 80 400 93.2 7.20 × 10 –4 1,670 1,960 28 30.4

1/9 R88M-W1K315T-□G09BJ 167 60.0 80 222 168 4.80 × 10 –4 1,960 3,000 35 37.4

1/20 R88M-W1K315T-□G20BJ 75 133 80 100 373 6.90 × 10 –4 2,650 4,220 35 37.4

1/29 R88M-W1K315T-□G29BJ 52 193 80 69 541 1.04 × 10 –3 6,860 7,350 55 57.4

1/45 R88M-W1K315T-□G45BJ 33 300 80 44 839 6.70 × 10 –4 8,040 8,830 55 57.4

1.8 kW 1/5 R88M-W1K815T-□G05BJ 300 46.0 80 400 115 1.02 × 10 –3 1,670 1,960 32 37

1/9 R88M-W1K815T-□G09BJ 167 82.8 80 222 207 7.80 × 10 –4 1,960 3,000 39 44

1/20 R88M-W1K815T-□G20BJ 75 184 80 100 459 2.02 × 10 –3 6,080 6,370 59 64

1/29 R88M-W1K815T-□G29BJ 52 267 80 69 666 1.34 × 10 –3 6,860 7,350 59 64

2.9 kW 1/5 R88M-W2K915T-□G05BJ 300 74.4 80 400 182 2.04 × 10 –3 3,820 2,940 53 58.5

1/9 R88M-W2K915T-□G09BJ 167 134 80 222 325 1.25 × 10 –3 4,700 4,320 63 68.5

1/20 R88M-W2K915T-□G20BJ 75 298 80 100 730 2.02 × 10 –3 6,080 6,370 63 68.5

4.4 kW 1/5 R88M-W4K415T-□G05BJ 300 114 80 400 284 2.04 × 10 –3 3,820 2,940 58 63.5

1/9 R88M-W4K415T-□G09BJ 167 204 80 222 512 1.25 × 10 –3 4,700 4,320 68 73.5

标准型号和规格 第2章

■ 带标准减速齿轮的1,500-r/min伺服电机（450 W ~ 4.4 kW）

注 1. 减速齿轮惯量指伺服电机的轴转换值。

注 2. 带减速齿轮的伺服电机的外壳等级为IP44。
注 3. 带星号标记的最大瞬时转矩值为减速齿轮的最大允许转矩。应使用转矩限制，以免超出这些数 

 值。

注 4. 在轴心处测量允许径向负荷。
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注 1. 减速齿轮惯量指伺服电机的轴转换值。

注 2. 带减速齿轮的伺服电机的外壳等级为IP44。
注 3. 在轴心处测量允许径向负荷。

■ 带经济型减速齿轮的3,000-r/min伺服电机（100 ~ 750 W）

型号 额定
转速

额定
转矩

比率 最大瞬时
转速

最大瞬时
转矩

减速齿轮
惯量

允许径向
负荷

允许轴向
负荷

重量

无制
动器

有制
动器

r/min % r/min N N kg kg

100 W 1/5 R88M-W10030□-□G05CJ 600 1.19 75 1,000 3.58 4.08 × 10 –6 392 196 1.05 1.35

1/9 R88M-W10030□-□G09CJ 333 2.29 80 556 6.88 3.43 × 10 –6 441 220 1.05 1.35

1/15 R88M-W10030□-□G15CJ 200 3.82 80 333 11.5 3.62 × 10 –6 588 294 1.2 1.5

1/25 R88M-W10030□-□G25CJ 120 6.36 80 200 19.1 3.92 × 10 –6 1,323 661 2.2 2.5

200 W 1/5 R88M-W20030□-□G05CJ 600 2.71 85 1,000 8.12 1.53 × 10 –5 392 196 1.82 2.32

1/9 R88M-W20030□-□G09CJ 333 3.78 66 556 11.3 2.68 × 10 –5 931 465 2.8 3.3

1/15 R88M-W20030□-□G15CJ 200 6.31 66 333 18.9 2.71 × 10 –5 1,176 588 3.2 3.7

1/25 R88M-W20030□-□G25CJ 120 11.1 70 200 33.4 2.67 × 10 –5 1,323 661 3.2 3.7

400 W 1/5 R88M-W40030□-□G05CJ 600 5.40 85 1,000 16.2 3.22 × 10 –5 784 392 3.4 3.9

1/9 R88M-W40030□-□G09CJ 333 9.49 83 556 28.5 2.68 × 10 –5 931 465 3.4 3.9

1/15 R88M-W40030□-□G15CJ 200 15.8 83 333 47.6 2.71 × 10 –5 1,176 588 3.8 4.3

1/25 R88M-W40030□-□G25CJ 120 26.4 83 200 79.3 2.79 × 10 –5 1,617 808 4.9 5.4

750 W 1/5 R88M-W75030□-□G05CJ 600 10.8 90 1,000 32.2 7.17 × 10 –5 784 392 5.5 6.4

1/9 R88M-W75030□-□G09CJ 333 18.2 85 556 54.7 6.50 × 10 –5 1,176 588 6.8 7.7

1/15 R88M-W75030□-□G15CJ 200 30.4 85 333 91.2 7.09 × 10 –5 1,372 686 7.2 8.1

1/25 R88M-W75030□-□G25CJ 120 50.7 85 200 152 7.05 × 10 –5 2,058 1,029 10.6 11.5

型号 额定
转速

额定
转矩

比率 最大瞬时
转速

最大瞬时
转矩

减速齿轮
惯量

允许径向
负荷

允许轴向
负荷

重量

无制
动器

有制
动器

r/min % r/min N N kg kg

100 W 1/5 R88M-WP10030□-□G05CJ 600 1.19 75 1,000 3.58 1.60 × 10 –5 392 196 1.42 1.62

1/9 R88M-WP10030□-□G09CJ 333 2.29 80 556 6.88 1.37 × 10 –5 441 220 1.42 1.62

1/15 R88M-WP10030□-□G15CJ 200 3.82 80 333 11.5 3.38 × 10 –6 588 294 1.47 1.67

1/25 R88M-WP10030□-□G25CJ 120 6.36 80 200 19.1 3.68 × 10 –6 1,323 661 2.5 2.7

200 W 1/5 R88M-WP20030□-□G05CJ 600 2.71 85 1,000 8.12 1.53 × 10 –5 392 196 2.25 2.75

1/9 R88M-WP20030□-□G09CJ 333 3.78 66 556 11.3 2.56 × 10 –5 931 465 3.2 3.7

1/15 R88M-WP20030□-□G15CJ 200 6.31 66 333 18.9 2.71 × 10 –5 1,176 588 3.6 4.1

1/25 R88M-WP20030□-□G25CJ 120 11.1 70 200 33.4 2.67 × 10 –5 1,323 661 3.6 4.1

400 W 1/5 R88M-WP40030□-□G05CJ 600 5.40 85 1,000 16.2 3.23 × 10 –5 784 392 3.9 4.4

1/9 R88M-WP40030□-□G09CJ 333 9.49 83 556 28.5 2.56 × 10 –5 931 465 3.9 4.4

1/15 R88M-WP40030□-□G15CJ 200 15.8 83 333 47.6 2.71 × 10 –5 1,176 588 4.3 4.8

1/25 R88M-WP40030□-□G25CJ 120 26.4 83 200 79.3 2.79 × 10 –5 1,617 808 5.4 5.9

750 W 1/5 R88M-WP75030□-□G05CJ 600 10.8 90 1,000 32.2 7.17 × 10 –5 784 392 6.7 8.2

1/9 R88M-WP75030□-□G09CJ 333 18.2 85 556 54.7 6.50 × 10 –5 1,176 588 8.0 9.5

1/15 R88M-WP75030□-□G15CJ 200 30.4 85 333 91.2 6.86 × 10 –5 1,372 686 8.4 9.9

1/25 R88M-WP75030□-□G25CJ 120 50.7 85 200 152 7.05 × 10 –5 2,058 1,029 11.8 13.3

标准型号和规格 第2章

注 1. 减速齿轮惯量指伺服电机的轴转换值。

注 2. 带减速齿轮的伺服电机的外壳等级为IP44。
注 3. 在轴心处测量允许径向负荷。
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■ 带经济型减速齿轮的3,000-r/min伺服电机（100 ~ 750 W）
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标准型号和规格 第2章

2-5-4 编码器规格

■ 增量式编码器规格

项目 3,000-r/min伺服电机 3,000-r/min
扁平型伺服电机

1,000-r/min
伺服电机30 ~ 75 W 1 ~ 5 W

编码器方式 光学编码器

13位 17位 13位 17位
输出脉冲数 A，B相：

2,048脉冲／转
Z相：1脉冲／转

A，B相：
32,768 脉冲／转
Z相：1脉冲／转

A，B相：
2,048脉冲／转
Z相：1脉冲／转

A，B相：
32,768脉冲／转
Z相：1脉冲／转

电源电压 5 V DC±5%
电源电流 120 mA 150 mA 120 mA 150 mA
最大转速 5,000 r/min
输出信号 +S, –S
输出阻抗 符合 EIA RS-422A。

输出基于LTC1485CS或同类标准

串行通信数据 位置数据，轮询传感器，U、V、W相，编码器报警，伺服电机数据

串行通信方法 使用曼彻斯特编码方式以HDLC格式双向通信

■ 绝对值编码器规格

项目 3,000-r/min伺服电机 3,000-r/min
扁平型伺服电机

1,000-r/min
伺服电机

1,500-r/min
伺服电机

30 ~ 75 W 1 ~ 5 W

编码器方式 光学编码器

16位 17位 16位 17位
输出脉冲数 A，B相：

16,384脉冲／转
Z相：1脉冲／转

A，B相：
32,768脉冲／转
Z相：1脉冲／转

A，B相：
16,384脉冲／转
Z相：1脉冲／转

A，B相：
32,768脉冲／转
Z相：1脉冲／转

最大转速 –32,768 ~ +32,767转或0 ~ 65,534转
电源电压 5 V DC±5%
电源电流 180 mA
适用电池电压 3.6 V DC
电池电流消耗 20 mA（用于备用或停机）, 3 mA（伺服驱动器通电时）

最大转速 5,000 r/min
输出信号 +S, –S
输出阻抗 符合EIA RS-422A。

输出基于LTC1485CS或同类标准

串行通信数据 位置数据，轮询传感器，U、V、W相，编码器报警，伺服电机数据

串行通信方法 使用曼彻斯特编码方式以HDLC格式双向通信

绝对值通信数据 转数

2-117  2-117  
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运动控制单元 伺服驱动器

CS1W-MC221/421(-V1)
CV-500-MC221/421
C200H-MC221

R88D-WT

标准型号和规格 第2章

2-6 电缆和连接器规格

所有尺寸单位为mm，除非另有说明。

2-6-1 控制电缆

■ 运动控制单元电缆（R88A-CPW□M□）
这些是用于与OMRON可编程控制器一起使用的运动控制单元专用连接电缆。分为单轴或双轴两种型

式。

注 有下列几种运动控制单元。

 CS1W-MC221/-MC421 (-V1)
 CV-500-MC221/-MC421
 C200H-MC221

● 电缆型号

2-118  

轴数 型号 长度（L） 护层外径 重量

1 R88A-CPW001M1 1 m f8.3 约0.2 kg
R88A-CPW002M1 2 m 约0.3 kg
R88A-CPW003M1 3 m 约0.4 kg
R88A-CPW005M1 5 m 约0.6 kg

2 R88A-CPW001M2 1 m f8.3 约0.3 kg
R88A-CPW002M2 2 m 约0.4 kg
R88A-CPW003M2 3 m 约0.5 kg
R88A-CPW005M2 5 m 约0.7 kg

● 连接配置和外形尺寸

单轴电缆

CS1W-MC221/421(-V1)
CV-500-MC221/421
C200H-MC221

R88D-WT

伺服驱动器
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CS1W-MC221/421(-V1)
CV-500-MC221/421
C200H-MC221

R88D-WT

R88D-WT

运动控制单元 伺服驱动器

CS1W-MC221/421(-V1)
CV-500-MC221/421
C200H-MC221

R88D-WT

标准型号和规格 第2章
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双轴电缆

伺服驱动器

运动控制单元

● 接线

单轴电缆

运动控制单元 伺服驱动器

信号
AWG20红色

AWG20黑色

白色／黑色 –
粉红／黑色 –
黄色／黑色 –
灰色／黑色 –
灰色／红色 –
橙色／黑色 – –
白色／红色 –
白色／黑色 –
黄色／红色 –
黄色／黑色 –
粉红／红色 –
粉红／黑色 – 
橙色／红色 – 
橙色／黑色 –

橙色／黑色 – 

灰色／黑色 –
电缆：AWG26 × 5P + AWG26 × 6C

连接器插头：
10136-3000VE (Sumitomo 3M)

连接器外壳：
10336-52A0-008 (Sumitomo 3M)

连接器插头：
10150-3000VE (Sumitomo 3M)

连接器外壳：
10350-52A0-008 (Sumitomo 3M)

信号

壳体

伺服驱动器
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标准型号和规格 第2章

注 1. 控制器的符号是DRVX-Y连接器的符号。在DRVZ-U连接器中，X → Z，Y → U。

注 2. 标有星号的端子用于绝对值编码器。

注 3. 由控制器连接器引出双线（黑色和红色）的24 V DC电源（红色+，黑色–）。

双轴电缆
运动控制单元

信号
AWG20红色

AWG20黑色

伺服驱动器

信号

白色／黑色 –
粉红／黑色 – 

灰色／黑色 –
灰色／红色 –
橙色／黑色 – – 

黄色／黑色 – 
粉红／红色 – 
粉红／黑色 – 
橙色／红色 – 
橙色／黑色 –

橙色／黑色 – 
灰色／黑色 –

连接器插头：
10150-3000VE (Sumitomo 3M)

连接器外壳：
10350-52A0-008 (Sumitomo 3M)

电缆：
AWG26 × 5P + AWG26 × 6C

连接器插头：
10136-3000VE (Sumitomo 3M)

连接器外壳：
10336-52A0-008 (Sumitomo 3M)

电缆：AWG26 × 5P + AWG26 × 6C

连接器插头：
10150-3000VE (Sumitomo 3M)

连接器外壳：
10350-52A0-008 (Sumitomo 3M)

壳体

壳体

信号

粉红／黑色 –
黄色／黑色 –
灰色／黑色 –
灰色／红色 –
橙色／黑色 – –

粉红／红色 –
粉红／黑色 –
橙色／红色 –
橙色／黑色 –

注 1. 控制器的符号是DRVX-Y连接器的符号。在DRVZ-U连接器中，X → Z，Y → U。

注 2. 标有星号的端子用于绝对值编码器。
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黄色／黑色 –

白色／红色 – 
白色／黑色 –
黄色／红色 –

白色／黑色 –

白色／红色 – 
白色／黑色 –

黄色／黑色 – 
黄色／红色 – 
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型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CPW001S 1 m 12.8 约0.3 kg
R88A-CPW002S 2 m 约0.6 kg

控制器 伺服驱动器

R88D-WT□

标准型号和规格 第2章

注 3. 由控制器连接器引出双线（黑色和红色）的24 V DC电源。（红色+，黑色–）。

■ 通用控制电缆（R88A-CPW□S）
通用控制电缆与伺服驱动器的控制输入／输出连接器（CN1）连接。控制器端没有连接器。当将其连

接至无专用电缆的位置控制单元，或连接至其他公司生产的控制器时，连接一个连接器以便与控制器

匹配。

注 1. 一种方法用于与无专用电缆的控制器连接，另一种方法用于使用连接器端子台电缆和连接器端 
 子台。

2-121  

● 电缆型号

● 电缆型号
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型号 接线/标记颜色 信号名称

脉冲 模拟

1 黄色/黑色(– – –) GND GND

2 粉红/黑色(– – – –) SENGND SENGND

3 黄色/红色(– – – – –) PCOM

4 粉红/红色(– – – –) SEN SEN

5 橙色/红色(–) REF

6 橙色/黑色(–) AGND

7 灰色/红色(–) +CW

8 灰色/黑色(–) –CW

9 白色/红色(–) TREF

10 白色/黑色(–) AGND

11 黄色/红色(–) +CCW

12 黄色/黑色(–) –CCW

13 黄色/黑色(– – – – –) PCOM

14 粉红/黑色(–) –ECRST

15 粉红/红色(–) +ECRST

16 橙色/红色(– – – – –)

17 橙色/黑色(– – – – –)

18 粉红/红色(– – – – –) PCOM

19 灰色/红色(– –) +Z +Z

20 灰色/黑色(– –) –Z –Z

21 灰色/红色(– – – – –) BAT BAT

22 灰色/黑色(– – – – –) BATGND BATGND

23 白色/红色(– – – – –)

24 白色/黑色(– – – – –)

25 橙色/红色(– –) INP1 VCMP

26 橙色/黑色(– –) INP1COM VCMPCOM

型号 接线/标记颜色 信号名称

脉冲 模拟

27 白色/红色(– –) TGON TGON

28 白色/黑色(– –) TGONCOM TGONCOM

29 黄色/红色(– –) READY READY

30 黄色/黑色(– –) READYCOM READYCOM

31 粉色/红色(– –) ALM ALM

32 粉色/黑色(– –) ALMCOM ALMCOM

33 橙色/红色(– – –) +A +A

34 橙色/黑色(– – –) –A –A

35 灰色/黑色(– – –) –B –B

36 灰色/红色(– – –) +B +B

37 白色/红色(– – –) ALO1 ALO1

38 白色/黑色(– – –) ALO2 ALO2

39 黄色/红色(– – –) ALO3 ALO3

40 粉色/红色(– – –) RUN RUN

41 粉色/黑色(– – –) MING MING

42 橙色/红色(– – – –) POT POT

43 橙色/黑色(– – – –) NOT NOT

44 灰色/黑色(– – – –) RESET RESET

45 白色/红色(– – – –) PCL PCL

46 白色/黑色(– – – –) NCL NCL

47 灰色/红色(– – – –) +24VIN +24VIN

48 黄色/红色(– – – –) +ABS +ABS

49 黄色/黑色(– – – –) –ABS –ABS

50 粉色/黑色(– – – – –)

壳体 – FG FG

标准型号和规格 第2章
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● 接线

连接器插头：10150-3000VE（Sumitomo 3M）

连接器外壳：10350-52A0-008（Sumitomo 3M）

电缆：AWG24 × 25P UL20276

注 颜色和标号相同的两根线构成双绞线。例如，带红色标记（–）的橙色线与带黑色标记（–）的橙

色线绞接在一起。

■ 连接器端子台电缆（R88A-CTW□N）和连接器端子台（XW2B-50G5）

型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CTW001N 1 m φ11.8 约0.2 kg

R88A-CTW002N 2 m 约0.4 kg

● 电缆型号
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R88D-WT□XW2B-50G5

型号 接线/标记颜色 信号名称

脉冲 模拟

1 黄色/黑色(– – –) GND GND

2 粉红/黑色(– – – –) SENGND SENGND

3 黄色/红色(– – – – –) PCOM

4 粉红/红色(– – – –) SEN SEN

5 橙色/红色(–) REF

6 橙色/黑色(–) AGND

7 灰色/红色(–) +CW

8 灰色/黑色(–) –CW

9 白色/红色(–) TREF

10 白色/黑色(–) AGND

11 黄色/红色(–) +CCW

12 黄色/黑色(–) –CCW

13 黄色/黑色(– – – – –) PCOM

14 粉红/黑色(–) –ECRST

15 粉红/红色(–) +ECRST

16 橙色/红色(– – – – –)

17 橙色/黑色(– – – – –)

18 粉红/红色(– – – – –) PCOM

19 灰色/红色(– –) +Z +Z

20 灰色/黑色(– –) –Z –Z

21 灰色/红色(– – – – –) BAT BAT

22 灰色/黑色(– – – – –) BATGND BATGND

23 白色/红色(– – – – –)

24 白色/黑色(– – – – –)

25 橙色/红色(– –) INP1 VCMP

26 橙色/黑色(– –) INP1COM VCMPCOM

型号 接线/标记颜色 信号名称

脉冲 模拟

27 白色/红色(– –) TGON TGON

28 白色/黑色(– –) TGONCOM TGONCOM

29 黄色/红色(– –) READY READY

30 黄色/黑色(– –) READYCOM READYCOM

31 粉色/红色(– –) ALM ALM

32 粉色/黑色(– –) ALMCOM ALMCOM

33 橙色/红色(– – –) +A +A

34 橙色/黑色(– – –) –A –A

35 灰色/黑色(– – –) –B –B

36 灰色/红色(– – –) +B +B

37 白色/红色(– – –) ALO1 ALO1

38 白色/黑色(– – –) ALO2 ALO2

39 黄色/红色(– – –) ALO3 ALO3

40 粉色/红色(– – –) RUN RUN

41 粉色/黑色(– – –) MING MING

42 橙色/红色(– – – –) POT POT

43 橙色/黑色(– – – –) NOT NOT

44 灰色/黑色(– – – –) RESET RESET

45 白色/红色(– – – –) PCL PCL

46 白色/黑色(– – – –) NCL NCL

47 灰色/红色(– – – –) +24VIN +24VIN

48 黄色/红色(– – – –) +ABS +ABS

49 黄色/黑色(– – – –) –ABS –ABS

50 粉色/黑色(– – – – –)

壳体 – FG FG

标准型号和规格 第2章
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● 连接配置和外形尺寸

连接器端子台 伺服板

● 接线

端子台 连接器 伺服驱动器 注 颜色和标号相同的线组成双绞线。
例如，将带红色标记（–）的橙色线
与带黑色标记（–）绞接在一起。

接线／符号颜色

黄色／黑色（– – –）
粉红／黑色（– – – –）
黄色／红色（– – – – –）
粉红／红色（– – – –）
橙色／红色（–）
橙色／黑色（–）
灰色／红色（–）
灰色／黑色（–）
白色／红色（–）
白色／黑色（–）
黄色／红色（–）
黄色／黑色（–）
黄色／黑色（– – – – –）
粉红／黑色（–）
粉红／红色（–）
橙色／红色（– – – – –）
橙色／黑色（– – – – –）
粉红／红色（– – – – –）
灰色／红色（– –）
灰色／黑色（– –）
灰色／红色（– – – – –）
灰色／黑色（– – – – –）
白色／红色（– – – – –）
白色／黑色（– – – – –）
橙色／红色（– –）
橙色／黑色（– –）
白色／红色（– –）
白色／黑色（– –）
黄色／红色（– –）
黄色／黑色（– –）
粉红／红色（– –）
粉红／黑色（– –）
橙色／红色（– – –）
橙色／黑色（– – –）
灰色／黑色（– – –）
灰色／红色（– – –）
白色／红色（– – –）
白色／黑色（– – –）
黄色／红色（– – –）
粉红／红色（– – –）
粉红／黑色（– – –）
橙色／红色（– – – –）
橙色／黑色（– – – –）
灰色／黑色（– – – –）
白色／红色（– – – –）
白色／黑色（– – – –）
灰色／红色（– – – –）
黄色／红色（– – – –）
黄色／黑色（– – – –）
粉红／黑色（– – – – –）

壳体

伺服驱动器连接器
连接器插头：
10150-3000VE (Sumitomo 3M)

连接器外壳：
10350-52A0-008 (Sumitomo 3M) 

端子台连接器
连接器插座：
XG4M-5030 (OMRON) 

应力解除：
XG4T-5004 (OMRON) 

电缆： AWG28 × 25P UL2464

信号

脉冲 模拟
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R88A-CRWA□C
型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CRWA003C 3 m 6.5 约0.2 kg
R88A-CRWA005C 5 m 约0.4 kg
R88A-CRWA010C 10 m 约0.7 kg
R88A-CRWA015C 15 m 约1.0 kg
R88A-CRWA020C 20 m 约1.3 kg
R88A-CRWA030C 30 m 6.8 约2.5 kg
R88A-CRWA040C 40 m 约3.3 kg
R88A-CRWA050C 50 m 约4.1 kg

R88A-CRWB□N
型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CRWB003N 3 m 6.5 约0.4 kg
R88A-CRWB005N 5 m 约0.5 kg
R88A-CRWB010N 10 m 约0.8 kg
R88A-CRWB015N 15 m 约1.1 kg
R88A-CRWB020N 20 m 约1.4 kg
R88A-CRWB030N 30 m 6.8 约2.6 kg
R88A-CRWB040N 40 m 约3.4 kg
R88A-CRWB050N 50 m 约4.2 kg

R88A-CRWA□C

R88D-WT□ R88M-W□

43.5

R88A-CRWB□N

R88D-WT□ R88M-W□

3
7.

3

43.5

标准型号和规格 第2章

2-6-2 编码器电缆

选择与所使用的伺服电机相匹配的编码器电缆。电缆长度范围为3 m ~ 50 m。（伺服电机与伺服驱动

器之间的最大距离为50 m）。

2-124  

■ 电缆型号

重量

■ 连接配置和外形尺寸

伺服驱动器 伺服电机

伺服电机伺服驱动器
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R88A-CRWA□C
电缆：
AWG22 × 2C + AWG24 × 2P UL20276 (3～20 m)
AWG16 × 2C + AWG26 × 2P UL20276 (30～50 m)

壳体

信号

伺服驱动器

黑色

红色

橙色/白色

橙色

伺服电机

信号

开路/白色

开路

壳体

R88A-CRWB□N
电缆：
AWG22 × 2C + AWG24 × 2P UL20276 (3～20 m)
AWG16 × 2C + AWG26 × 2P UL20276 (30～50 m)

信号

伺服驱动器

黑色

红色

橙色/白色

橙色

伺服电机

信号

开路/白色

开路

壳体

R88A-CRWA□C
型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CRWA003C 3 m 6.5 约0.2 kg
R88A-CRWA005C 5 m 约0.4 kg
R88A-CRWA010C 10 m 约0.7 kg
R88A-CRWA015C 15 m 约1.0 kg
R88A-CRWA020C 20 m 约1.3 kg
R88A-CRWA030C 30 m 6.8 约2.5 kg
R88A-CRWA040C 40 m 约3.3 kg
R88A-CRWA050C 50 m 约4.1 kg

R88A-CRWB□N
型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CRWB003N 3 m 6.5 约0.4 kg
R88A-CRWB005N 5 m 约0.5 kg
R88A-CRWB010N 10 m 约0.8 kg
R88A-CRWB015N 15 m 约1.1 kg
R88A-CRWB020N 20 m 约1.4 kg
R88A-CRWB030N 30 m 6.8 约2.6 kg
R88A-CRWB040N 40 m 约3.4 kg
R88A-CRWB050N 50 m 约4.2 kg

R88A-CRWA□C

R88D-WT□ R88M-W□

43.5

R88A-CRWB□N

R88D-WT□ R88M-W□

3
7.

3

43.5

标准型号和规格 第2章
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■ 接线

电缆
连接器插座：
54280-0600 (Molex Japan) 

伺服电机
连接器插头：
55102-0600 (Molex Japan) 

连接器插头： 3 ~ 20 m . . . . . 55101-0600 (Molex Japan) 
30 ~ 50 m . . . . 55100-0600 (Molex Japan) 

压接端子：50639-8091（Molex Japan）

电缆
连接器插头：
MS3106B20-29S (DDK Ltd.) 
电缆插头：
MS3057-12A (DDK Ltd.) 

伺服电机
插座：
MS3102A20-29P (DDK Ltd.) 

连接器插头： 3 ~ 20 m . . . . . 55101-0600 (Molex Japan) 
30 ~ 50 m . . . . 55100-0600 (Molex Japan) 

压接端子：50639-8091（Molex Japan) 

2-6-3 电力电缆

选择与所使用的伺服电机相匹配的电力电缆。电缆长度范围为3 m ~ 50 m。（伺服电机与伺服驱动器

之间的最大距离为50 m）。

■ R88A-CAWA□
R88A-CAWA□电缆用于3,000-r/min伺服电机（30 ~ 750 W）和3,000-r/min扁平式伺服电机（100 ~ 750 
W）。
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型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CAWA003S 3 m 6.2 约0.2 kg
R88A-CAWA005S 5 m 约0.3 kg
R88A-CAWA010S 10 m 约0.6 kg
R88A-CAWA015S 15 m 约0.9 kg
R88A-CAWA020S 20 m 约1.2 kg
R88A-CAWA030S 30 m 约1.8 kg
R88A-CAWA040S 40 m 约2.4 kg
R88A-CAWA050S 50 m 约3.0 kg

型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CAWA003B 3 m 7.4 约0.3 kg
R88A-CAWA005B 5 m 约0.5 kg
R88A-CAWA010B 10 m 约0.9 kg
R88A-CAWA015B 15 m 约1.3 kg
R88A-CAWA020B 20 m 约1.7 kg
R88A-CAWA030B 30 m 约2.5 kg
R88A-CAWA040B 40 m 约3.3 kg
R88A-CAWA050B 50 m 约4.1 kg

R88D-WT□ R88M-W□

26
.7

R88D-WT□ R88M-W□

标准型号和规格 第2章

● 电缆型号

不带制动器的伺服电机

带制动器的伺服电机

注 如果一台750 W伺服电机的接线距离为30 m以上时，使用R88A-CAWB□□电缆。

● 连接配置和外形尺寸

不带制动器的伺服电机

带制动器的伺服电机

伺服电机

伺服电机

2-126  

伺服驱动器

伺服驱动器
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WG20 × 4C UL2464

WG20 × 6C UL2464

型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CAWB003S 3 m 10.4 约0.6 kg
R88A-CAWB005S 5 m 约1.0 kg
R88A-CAWB010S 10 m 约1.9 kg
R88A-CAWB015S 15 m 约2.8 kg
R88A-CAWB020S 20 m 约3.7 kg
R88A-CAWB030S 30 m 约5.5 kg
R88A-CAWB040S 40 m 约7.3 kg
R88A-CAWB050S 50 m 约9.2 kg

型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CAWA003S 3 m 6.2 约0.2 kg
R88A-CAWA005S 5 m 约0.3 kg
R88A-CAWA010S 10 m 约0.6 kg
R88A-CAWA015S 15 m 约0.9 kg
R88A-CAWA020S 20 m 约1.2 kg
R88A-CAWA030S 30 m 约1.8 kg
R88A-CAWA040S 40 m 约2.4 kg
R88A-CAWA050S 50 m 约3.0 kg

型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CAWA003B 3 m 7.4 约0.3 kg
R88A-CAWA005B 5 m 约0.5 kg
R88A-CAWA010B 10 m 约0.9 kg
R88A-CAWA015B 15 m 约1.3 kg
R88A-CAWA020B 20 m 约1.7 kg
R88A-CAWA030B 30 m 约2.5 kg
R88A-CAWA040B 40 m 约3.3 kg
R88A-CAWA050B 50 m 约4.1 kg

R88D-WT□ R88M-W□

26
.7

R88D-WT□ R88M-W□

标准型号和规格 第2章
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● 接线

不带制动器的伺服电机

伺服驱动器 伺服电机
电缆
连接器插头：
350780-1 (Tyco Electronics AMP KK) 
连接器插座：
350689-3 (Tyco Electronics AMP KK) 

伺服电机
连接器插头：
350779-1 (Tyco Electronics AMP KK) 
连接器引脚1 ~ 3：
350690-3 (Tyco Electronics AMP KK) 
连接器引脚4：
770210-1 (Tyco Electronics AMP KK) 

红色

白色

蓝色

绿色／黄色

M4压接 
端子

U相

V相

W相

电缆
连接器插头：
350781-1 (Tyco Electronics AMP KK) 
连接器插座：
350689-3 (Tyco Electronics AMP KK) 

伺服电机
连接器插头：
350715-1 (Tyco Electronics AMP KK) 
连接器引脚1 ~ 3、5、6：
350690-3 (Tyco Electronics AMP KK) 
连接器引脚4：
770210-1 (Tyco Electronics AMP KK) 

U相

V相

W相

制动

制动

带制动器的伺服电机

伺服驱动器 伺服电机

红色

白色

蓝色

绿色／黄色

黑色

棕色

● 电缆型号

不带制动器的伺服电机

■ R88A-CAWB□
R88A-CAWB□电缆用于3,000-r/min扁平型伺服电动机（1.5 kW）。

符号

电缆：

M4压接 
端子

电缆：

符号
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型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CAWB003B 3 m 14.5 约1.0 kg
R88A-CAWB005B 5 m 约1.6 kg
R88A-CAWB010B 10 m 约3.2 kg
R88A-CAWB015B 15 m 约4.8 kg
R88A-CAWB020B 20 m 约6.4 kg
R88A-CAWB030B 30 m 约9.5 kg
R88A-CAWB040B 40 m 约12.7 kg
R88A-CAWB050B 50 m 约15.8 kg

R88D-WT□ R88M-W□26
.7

R88D-WT□ R88M-W□

WG14 × 4C UL2463

标准型号和规格 第2章

带制动器的伺服电机

注 如果一台750 W伺服电机接线距离为30 m以上时，使用这些电缆。

● 连接配置和外形尺寸

不带制动器的伺服电机

伺服驱动器 伺服电机

伺服驱动器 伺服电机

带制动器的伺服电机

● 接线

不带制动器的伺服电机

伺服驱动器 伺服电机

电缆
连接器插头：
350780-1 (Tyco Electronics AMP KK) 
连接器插座：
引脚1 ~ 3：
350551-6 (Tyco Electronics AMP KK) 
引脚4：
350551-3 (Tyco Electronics AMP KK) 

伺服电机
连接器插头：
350779-1 (Tyco Electronics AMP KK) 
连接器引脚1 ~ 3：
350547-6 (Tyco Electronics AMP KK) 
连接器引脚4：
350669-1 (Tyco Electronics AMP KK) 

红色

白色

蓝色

绿色／黄色

符号
U相

V相

W相

2-128  

M4压接 
端子

电缆：
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WG14 × 6C UL2463

型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CAWC003S 3 m 10.4 约0.6 kg
R88A-CAWC005S 5 m 约1.0 kg
R88A-CAWC010S 10 m 约1.9 kg
R88A-CAWC015S 15 m 约2.8 kg
R88A-CAWC020S 20 m 约3.7 kg
R88A-CAWC030S 30 m 约5.6 kg
R88A-CAWC040S 40 m 约7.4 kg
R88A-CAWC050S 50 m 约9.2 kg

型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CAWC003B 3 m 14.5 约1.1 kg
R88A-CAWC005B 5 m 约1.7 kg
R88A-CAWC010B 10 m 约3.3 kg
R88A-CAWC015B 15 m 约4.9 kg
R88A-CAWC020B 20 m 约6.4 kg
R88A-CAWC030B 30 m 约9.6 kg
R88A-CAWC040B 40 m 约12.7 kg
R88A-CAWC050B 50 m 约15.9 kg

型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CAWB003B 3 m 14.5 约1.0 kg
R88A-CAWB005B 5 m 约1.6 kg
R88A-CAWB010B 10 m 约3.2 kg
R88A-CAWB015B 15 m 约4.8 kg
R88A-CAWB020B 20 m 约6.4 kg
R88A-CAWB030B 30 m 约9.5 kg
R88A-CAWB040B 40 m 约12.7 kg
R88A-CAWB050B 50 m 约15.8 kg

R88D-WT□ R88M-W□26
.7

R88D-WT□ R88M-W□

WG14 × 4C UL2463

标准型号和规格 第2章
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电缆
连接器插头：
350781-1 (Tyco Electronics AMP KK) 
连接器插座：
引脚1 ~ 3：
350551-6 (Tyco Electronics AMP KK) 
引脚4 ~ 6：
350551-3 (Tyco Electronics AMP KK) 

伺服电机
连接器插头：
350715-1 (Tyco Electronics AMP KK) 
连接器引脚1 ~ 3：
350547-6 (Tyco Electronics AMP KK) 
连接器引脚4：
350669-1 (Tyco Electronics AMP KK) 
连接器引脚5 ~ 6：
350690-3 (Tyco Electronics AMP KK) 

U相

V相

制动
制动

带制动器的伺服电机

伺服驱动器 伺服电机

红色

白色

蓝色

黑色

棕色

符号

W相
绿色／黄色

● 电缆型号

不带制动器的伺服电机

■ R88A-CAWC□
R88A-CAWC□电缆用于3,000-r/min伺服电机（1 ~ 2 kW），1,000-r/min伺服电机（300 ~ 900 W）和

1,500-r/min伺服电机（450 W ~ 1.3 kW）。

带制动器的伺服电机

电缆：

M4压接 
端子
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R88D-WT□ R88M-W□3
4.

1

R88D-WT□ R88M-W□3
7.

3

WG14 × 4C UL2463

WG14 × 6C UL2463

标准型号和规格 第2章

● 连接配置和外形尺寸

不带制动器的伺服电机

伺服电机

带制动器的伺服电机

伺服电机

● 接线

不带制动器的伺服电机

电缆
连接器插头：
MS3106B18-10S (DDK Ltd.)  
电缆夹：
MS3057-10A (DDK Ltd.) 

伺服电机
插座：
MS3102A18-10P (DDK Ltd.) 

红色

白色

蓝色

绿色／黄色

U相

V相
W相

符号

伺服驱动器 伺服电机

伺服驱动器 伺服电机

带制动器的伺服电机

电缆
连接器插头：
MS3106B20-15S (DDK Ltd.) 
电缆夹：
MS3057-12A (DDK Ltd.) 

伺服电机
插座：
MS3102A20-15P (DDK Ltd.) 

注 连接器型端子台用于1.5 kW以下的伺服驱动器，如3-2-3端子台接线中的端子台接线步骤所示。拆

下这些伺服驱动器的U相、V相和W相压接端子。

制动
制动

红色

白色

蓝色

黑色

棕色

绿色／黄色
W相

U相

符号

V相
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伺服驱动器

M4压接 
端子

M4压接 
端子

电缆：

电缆：

伺服驱动器
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型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CAWD003S 3 m 14.7 约1.3 kg
R88A-CAWD005S 5 m 约2.1 kg
R88A-CAWD010S 10 m 约4.1 kg
R88A-CAWD015S 15 m 约6.0 kg
R88A-CAWD020S 20 m 约8.0 kg
R88A-CAWD030S 30 m 约11.9 kg
R88A-CAWD040S 40 m 约15.8 kg
R88A-CAWD050S 50 m 约19.7 kg

型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CAWD003B 3 m 17.8 约1.9 kg
R88A-CAWD005B 5 m 约3.0 kg
R88A-CAWD010B 10 m 约5.8 kg
R88A-CAWD015B 15 m 约8.6 kg
R88A-CAWD020B 20 m 约11.4 kg
R88A-CAWD030B 30 m 约17.0 kg
R88A-CAWD040B 40 m 约22.6 kg
R88A-CAWD050B 50 m 约28.2 kg

R88D-WT□ R88M-W□4
0.

5

R88D-WT□ R88M-W□4
3.

6

R88D-WT□ R88M-W□3
4.

1

R88D-WT□ R88M-W□3
7.

3

WG14 × 4C UL2463

WG14 × 6C UL2463

标准型号和规格 第2章

● 电缆型号

不带制动器的伺服电机

■ R88A-CAWD□
R88A-CAWD□电缆用于3,000-r/min伺服电机（3 ~ 5 kW），1,000-r/min伺服电机（1.2 ~ 3 kW）和

1,500-r/min伺服电机（1.8 ~ 4.4 kW）。

带制动器的伺服电机

● 连接配置和外形尺寸

不带制动器的伺服电机

伺服电机

伺服驱动器 伺服电机

带制动器的伺服电机

2-131  

伺服驱动器



2-132  

WG10 × 4C UL2463

WG10 × 6C UL2463

标准型号和规格 第2章

● 接线

不带制动器的伺服电机

电缆
连接器插头：
MS3106B22-22S (DDK Ltd.) 
电缆夹：
MS3057-12A (DDK Ltd.) 

伺服电机
插座：
MS3102A22-22P (DDK Ltd.) 

红色

白色

绿色／黄色

V相

伺服驱动器 伺服电机

蓝色 W相

U相

符号

带制动器的伺服电机

白色

绿色／黄色

伺服驱动器

蓝色

黑色

棕色

电缆
连接器插头：
MS3106B24-10S (DDK Ltd.) 
电缆夹：
MS3057-16A (DDK Ltd.) 

伺服电机
插座：
MS3102A24-10P (DDK Ltd.) 

伺服电机

注 连接器型接线板用于1.5 kW以下的伺服驱动器，如3-2-3端子台接线中的端子台接线步骤所示。拆

下这些伺服驱动器的U相、V相和W相压接端子。

 使用1.2 kW电机（1,000 r/min）时，不能连接至R88D-WT15H连接器。带卡套的线必须削薄。拆

下伺服驱动器侧U相、V相和W相的压接端子，并将导线削薄至大约一半，或使用一个引脚端子。

制动

U相

V相

W相

制动

符号
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M5压接 
端子

电缆：

电缆：
M5压接 
端子

■ R88A-CAWE□
R88A-CAWE□电缆用于1,000-r/min伺服电机（4 kW）和1,500 r/min伺服电机（5.5 kW）。

● 电缆型号

不带制动器的伺服电机

型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CAWE003S 3 m φ23.8 约2.8 kg

R88A-CAWE005S 5 m 约4.5 kg

R88A-CAWE010S 10 m 约8.6 kg

R88A-CAWE015S 15 m 约12.8 kg

R88A-CAWE020S 20 m 约16.9 kg

R88A-CAWE030S 30 m 约25.2 kg

R88A-CAWE040S 40 m 约33.5 kg

R88A-CAWE050S 50 m 约41.8 kg

红色
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型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CAWE003B 3 m 5.4 约0.1 kg
R88A-CAWE005B 5 m 约0.2 kg
R88A-CAWE010B 10 m 约0.4 kg
R88A-CAWE015B 15 m 约0.6 kg
R88A-CAWE020B 20 m 约0.8 kg
R88A-CAWE030B 30 m 约1.2 kg
R88A-CAWE040B 40 m 约1.6 kg
R88A-CAWE050B 50 m 约2.0 kg

R88D-WT□ R88M-W□5
6.

3

R88D-WT□ R88M-W□2
2.

2

WG8 × 4C UL62

WG10 × 4C UL2463

WG10 × 6C UL2463

标准型号和规格 第2章

带制动器的伺服电机

注 4 kW（1,000-r/min）伺服电机和5.5 kW（1,500-r/min）伺服电机有单独的电源和制动连接器。因

此，当使用带制动器的伺服电机时，必须同时使用无制动器伺服电机的电力电缆（R88A-CAWE
□S）和有制动器伺服电机的电力电缆（R88A-CAWE□B）。R88A-CAWE□B电缆只用于制动线

路接线（2芯）。

● 连接配置和外形尺寸

电源连接器

制动连接器

● 接线

电源连接器

伺服驱动器 伺服电机

伺服电机

伺服驱动器 伺服电机（电源连接器）

电缆
连接器插头：
MS3106B32-17S (DDK Ltd.) 
电缆夹：
MS3057-20A (DDK Ltd.) 

伺服电机
插座：
MS3102A32-17P (DDK Ltd.) 

红色

白色

绿色／黄色

V相
蓝色 W相

U相

符号
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伺服驱动器

电缆：

M5压接 
端子
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AWG20 × 2C UL2464

标准型号和规格 第2章

电源连接器

伺服驱动器 伺服电机（制动连接器）

电缆
连接器插头：
MS3106A10SL-3S (DDK Ltd.) 
电缆夹：
MS3057-4A (DDK Ltd.) 

伺服电机
插座：
MS3102A10SL-3P (DDK Ltd.) 

黑色
符号

制动
制动

■ R88A-CAWF□
R88A-CAWF□电缆用于1,000-r/min伺服电机（5.5 kW）和1,500-r/min伺服电机（7.5 ~ 11 kW）。

● 电缆型号

不带制动器的伺服电机

带制动器的伺服电机

在伺服电机的制动连接器上连接R88A-CAWE□B电缆，与带制动器的4 kW（1,000-r/min）伺服电机相

同。R88A-CAWE□B规格见前页。

注 5.5 kW（1,000-r/min）伺服电机和7.5 ~ 11 kW（1,500-r/min）伺服电机有单独的电源和制动连接

器。因此在使用带制动器的伺服电机时，必须同时使用无制动器伺服电机的电力电源（R88A-
CAWF□S）和有制动器伺服电机的电力电缆（R88A-CAWE□B）。R88A-CAWE□B电缆只用于

制动线路接线（2芯）。

● 连接配置和外形尺寸

（电源连接器）

2-134  

型号 长度(L) 护层外径 重量

R88A-CAWF003S 3 m φ28.5 约4.0 kg

R88A-CAWF005S 5 m 约6.5 kg

R88A-CAWF010S 10 m 约12.6 kg

R88A-CAWF015S 15 m 约18.8 kg

R88A-CAWF020S 20 m 约24.9 kg

R88A-CAWF030S 30 m 约37.2 kg

R88A-CAWF040S 40 m 约49.5 kg

R88A-CAWF050S 50 m 约61.8 kg

电缆：

棕色

M4压接 
端子

R88D-WT R88M-Wφ5
6
.3

伺服驱动器 伺服电机
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AWG6 × 4C UL62

型号 长度(L) 重量

R88A-CMW001S 1 m 约0.1 kg

R88D-WT□

1
.7

AWG24 × 4C UL1007

2-135  

● 接线（电源连接器）

M6压接端子连
接红色、白色和
蓝色线；M8 连
接绿色／黄色线

伺服驱动器

红色

白色

蓝色

绿色／黄色

伺服电机（电源连接器）

符号

电缆：

U相
V相

W相

电缆
连接器插头：
MS3106B32-17S (DDK Ltd.)
电缆夹：
MS3057-20A (DDK Ltd.)

伺服电机
插座：
MS3102A32-17P (DDK Ltd.)

■ 模拟监视器电缆（R88A-CMW001S）
此电缆用于连接伺服驱动器的模拟监视器连接器（CN5）。用于将模拟监视器输出连接到测量仪表等

外部装置。

● 电缆型号

● 连接配置和外形尺寸

伺服驱动器 外部装置

● 接线

伺服驱动器

红色

白色

黑色

黑色

符号

连接器插座：
DF11-4DS-2C (Hirose Electric)
连接器触头：
DF11-2428SCF (Hirose Electric)

■ 计算机监视器电缆（R88A-CCW002□P）
要求使用OMNUC W系列伺服驱动器的计算机监视器电缆和计算机监视软件（在Windows 95下运

行），通过个人计算机监控伺服驱动器并设置其参数。有两种电缆，一种用于DOS/V计算机，另一种

用于NEC PC98笔记本电脑（但不用于PC98台式计算机）。

编号

编号

2-6-4 外围电缆连接器规格

电缆：

标准型号和规格 第2章
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● 电缆型号

用于DOS/V计算机

● 连接配置和外形尺寸

用于NEC PC98笔记本电脑

DOS/V计算机

个人计算机
（DOS/V）

NEC PC98笔记本电脑

伺服驱动器

伺服驱动器

笔记本电脑
（NEC PC98）

● 接线

DOS/V计算机

符号

壳体

连接器：
17JE-13090-02 (D8A)

伺服驱动器

符号

壳体

连接器插头：
10114-3000VE (Sumitomo 3M)

连接器外壳：
10314-52A0-008 (Sumitomo 3M)

计算机

R88D-WT□

R88D-WT□

(DDK Ltd.)

电缆：AWG26 × 3C UL2464

型号 长度（L） 护层外径 重量

 R88A-CCW002P2  2 m f6  约0.1 kg

型号 长度（L） 护层外径 重量

 R88A-CCW002P3  2 m  f6  约0.1 kg

编号编号

标准型号和规格 第2章
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NEC PC98笔记本电脑

壳体

符号

壳体

符号

伺服驱动器

连接器插头：
10114-3000VE (Sumitomo 3M)

连接器外壳：
10314-52A0-008 (Sumitomo 3M)

计算机

连接器插头：
10114-3000VE (Sumitomo 3M)

连接器外壳：
10314-52F0-008 (Sumitomo 3M)

电缆：AWG26 × 3C UL2464

■ 控制输入／输出连接器（R88A-CNU11C）
此连接器用于连接至伺服驱动器的控制输入／输出连接器（CN1）。当用户使用自备电缆时使用此连

接器。

● 外形尺寸

连接器插头：
10114-3000VE (Sumitomo 3M)

连接器外壳：
10350-52A0-008 (Sumitomo 3M)

■ 编码器连接器（R88A-CNW0□R）
这些是编码器电缆连接器。当用户使用自备电缆时使用这些连接器。编码器连接器是焊接型连接器。

使用下列电缆。

• 线径：最大AWG16
• 已剥离的外径：最大2.1 mm
• 护层外径：6.7 ± 0.5 mm

● 外形尺寸

R88A-CNW01R（用于驱动器的CN2连接器）

连接器插头型号
55100-0600 (Molex)

编号 编号

标准型号和规格 第2章
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R88A-CNW02R（用于电机连接器）

连接器插头型号
54280-0600 (Molex)

标准型号和规格 第2章
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2-7 伺服继电器单元和电缆规格

2-7-1 伺服继电器单元

伺服继电器单元与以下OMRON位置控制单元连接。

● 外形尺寸

   位置控制单元连接器 伺服驱动器连接器

2个，f3.5孔

注  端子台间距：7.62 mm

本节介绍用于连接OMRON位置控制单元的伺服继电器单元和电缆的规格。选择与所使

用的位置控制单元相匹配的型号。详情参看3-2-1连接电缆。

所有尺寸单位为mm，除非另有规定。

■ XW2B-20J6-1B

• C200H-NC112
• C200HW-NC113

标准型号和规格 第2章
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紧急停止

CW
限制

CCW
限制

起点接近

公用 公用 公用 公用 公用

外部
中断

（见注1）

24 V DC

（见注5）

24 V DC

2-140  

● 接线

注 1. XB触头用于通／断电磁制动器。

 2. 不要连接不使用的端子。

 3. 0 V端子内部与公用端子连接。

 4. 可使用下列压接端子：R1.25-3（圆形开  
 口）。

 5. BKIR（制动锁定）分配给CN1引脚27。

此伺服继电器单元连接下列OMRON位置控制单元。

● 外形尺寸

注  端子台间距：7.62 mm

   位置控制单元连接器

2个，f3.5孔

X轴伺服驱动器
连接器

Y轴伺服驱动器
连接器

■ XW2B-40J6-2B

• C200H-NC211
• C500-NC113/NC211
• C200HW-NC213/-NC413

标准型号和规格 第2章
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紧急停止

CW
限制

CCW
限制

起点接近

公用 公用 公用 公用 公用

外部
中断

（见注1）

24 V DC

（见注5）

24 V DC

X/Y-轴
紧急停止

X-轴
CW
限制

X-轴
CCW
限制

X-轴
起点接近

X-轴
RUN

X-轴
MING

X-轴
ALM

X-轴
BKIR

Y-轴
RUN

Y-轴
MING

Y-轴
ALM

Y-轴
BKIR

Y-轴
CW
限制

Y-轴
CCW
限制

Y-轴
起点接近

公用 公用 公用 公用 公用

X-轴
外部中断

X-轴
复位

24 V DC

X-轴
ALMCOM

（见注1）

Y-轴
外部中断

（见注1）

Y-轴
复位

Y-轴
ALMCOM

公用 公用 公用 公用

24 V DC

（见注5） （见注5）

24 V DC

2-141  

● 接线

注 1. XB触点用于通／断电磁制动器。

 2. 不要连接不使用的端子。

 3. 0 V端子内部与公用端子连接。

 4. 可使用下面的压接端子： R1.25-3（圆形开口）。

 5. BKIR（制动锁定）分配给CN1引脚27。

此伺服继电器单元连接下列OMRON可编程控制器。
• CQM1-CPU43-V1
• CQM1H-PLB21（脉冲输入／输出板用于CQM1H-CPU51或

CQM1H-CPU61）
• CS1W-HCP22-V1

         位置控制单元连接器 伺服驱动器连接器

注  端子台间距：7.62 mm

● 外形尺寸

2个，f3.5孔

■ XW2B-20J6-3B

标准型号和规格 第2章
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公用 公用

（见注3）

24 V DC

（见注8）

24 V DC

（见注1）（见注1）

（见注2）

CQM1
输入
单元

2-142  

● 接线

 1. 输入此信号时，CQM1的输出脉冲将被输入高速
计数器中。

 2. 此输出信号输入CQM1输入单元。

 3. XB触点用于通／断电磁制动器。

 4. Z相输出是集电极开路输出。

 5. 不要连接不使用的端子。

 6. 0 V端子内部与公用端子连接。

 7. 可使用下面的压接端子：半径1.25 ~ 3（圆形
口）。

 8. BKIR（制动锁定）分配至CN1引脚27。

2-7-2 伺服继电器单元电缆

■ 伺服驱动器电缆（XW2Z-□J-B4）

● 电缆型号

● 连接配置和外形尺寸

伺服驱动器

伺服继电器单元

型号 长度（L） 护层外径 重量

 XW2Z-100J-B4  1 m  f8.0  约0.1 kg
 XW2Z-200J-B4  2 m  约0.2 kg

R88D-WT□
XW2B-20J6-1B
XW2B-40J6-2B
XW2B-20J6-3B

注

标准型号和规格 第2章
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公用 公用

（见注3）

24 V DC

（见注8）

24 V DC

（见注1）（见注1）

（见注2）

CQM1
输入
单元

AWG28 × 4P + AWG28 × 9C

型号 长度(L) 护层外径 重量

XW2Z-050J-A2 50 cm 10.0 约0.1 kg
XW2Z-100J-A2 1 m 约0.2 kg

C200H-NC211
C500-NC113
C500-NC211

XW2B-40J6-2B

2-143  

● 接线

伺服继电器单元继电器单元 伺服驱动器

连接器插头：
10150-3000VE (Sumitomo 3M)

连接器外壳：
10350-52A0-008 (Sumitomo 3M)

电缆：

■ 位置控制单元电缆（XW2Z-□J-A2）
此电缆用于连接C200H-NC211，C500-NC113或C500-NC211位置控制单元与XW2B-40J6-2B伺服继电继电

器单元。。

● 电缆型号

● 连接配置和外形尺寸

       位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

编号 编号 符号

壳体

标准型号和规格 第2章
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● 接线

位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

电缆：AWG28 × 8P + AWG28 × 16C

型号 长度（L） 护层外径 重量

 约0.1kg Ø7.5
 约0.2kg

■ 位置控制单元电缆（XW2Z-□J-A3）
此电缆用于连接CQM1-CPU43-V1或CQM1H-PLB21可编程控制器与XW2B-20J6-3B伺服继电器单元。继电器单元。。

● 电缆型号

编号 编号

型号 长度（L） 护层外径 重量

 XW2Z-050J-A3  50 m  f7.5  约0.1 kg
 XW2Z-100J-A3  1 m  约0.1 kg

标准型号和规格 第2章
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CQM1-CPU43-V1
CQM1H-PLB21 XW2B-20J6-3B

型号 长度(L) 护层外径 重量

XW2Z-050J-A6 50 cm 8.0 约0.1 kg
XW2Z-100J-A6 1 m 约0.1 kg

CS1W-NC113
C200HW-NC113 XW2B-20J6-1B

2-145  

● 连接配置和外形尺寸

        位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

● 接线

位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

保护盖

电缆：AWG28 × 4P + AWG28 × 4C

■ 位置控制单元电缆（XW2Z-□J-A6）
此电缆用于连接CS1W-NC113或C200HW-NC113位置控制单元与XW2B-20J6-1B伺服继电器单元。继电器单元。。

● 电缆型号

● 连接配置和外形尺寸

位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

编号 编号

标准型号和规格 第2章
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型号 长度(L) 护层外径 重量

XW2Z-050J-A7 50 cm 10.0 约0.1 kg
XW2Z-100J-A7 1 m 约0.2 kg

CS1W-NC213
CS1W-NC413
C200HW-NC213
C200HW-NC413

XW2B-40J6-2B

2-146  

● 接线

位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

压接端子

■ 位置控制单元电缆（XW2Z-□J-A7）
此电缆用于连接CS1W-NC213，CS1W-NC413，C200HW-NC213或C200HW-NC413位置控制单元 和
XW2B-40J6-2B伺服继电器单元。继电器单元。。

● 电缆型号

● 连接配置和外形尺寸

位置控制单元

伺服继电器单元继电器单元

编号 编号

电缆：AWG28 × 4P + AWG28 × 10C

标准型号和规格 第2章
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型号 长度(L) 护层外径 重量

XW2Z-050J-A7 50 cm 10.0 约0.1 kg
XW2Z-100J-A7 1 m 约0.2 kg

CS1W-NC213
CS1W-NC413
C200HW-NC213
C200HW-NC413

XW2B-40J6-2B

2-147  

● 接线

位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

压接端子

■ 位置控制单元电缆（XW2Z-□J-A10）
此电缆用于连接CS1W-NC133位置控制单元和XW2B-20J6-1B伺服继电器单元。继电器单元。。

型号 长度（L） 护层外径 重量

 约0.1kg Ø10.0
 约0.2kg

编号 编号

电缆：AWG28 × 8P + AWG28 × 16C

● 电缆型号

型号 长度（L） 护层外径 重量

 XW2Z-050J-A10  50 m  f10.0  约0.1 kg
 XW2Z-100J-A10  1 m  约0.2 kg

标准型号和规格 第2章
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CS1W-NC133 XW2B-20J6-1B

2-148  

● 连接配置和外形尺寸

      位置控制单元

伺服继电器单元继电器单元

● 接线
位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

AWG20，黑色

AWG20，红色

压接端子

■ 位置控制单元电缆（XW2Z-□J-A11）
此电缆用于连接CS1W-NC233/433位置控制单元与XW2B-40J6-2B伺服继电器单元。继电器单元。。

 Ø10.0

编号 编号

● 电缆型号

型号 长度（L） 护层外径 重量

 XW2Z-050J-A11  50 m  f10.0  约0.1 kg
 XW2Z-100J-A11  1 m  约0.2 kg

电缆：AWG28 × 4P + AWG28 × 10C

标准型号和规格 第2章
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CS1W-NC133 XW2B-20J6-1B CS1W-NC233
CS1W-NC433

XW2B-40J6-2B

2-149  

● 连接配置和外形尺寸

● 接线

     位置控制单元

伺服继电器单元继电器单元

位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

压接端子

AWG20，黑色

AWG20，红色

编号 编号

电缆：AWG28 × 8P + AWG28 × 16C

标准型号和规格 第2章
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型号 长度(L) 护层外径 重量

XW2Z-050J-A14 50 cm 10.0 约0.1 kg
XW2Z-100J-A14 1 m 约0.2 kg

CS1W-NC113 XW2B-20J6-1B

2-150  

■ 位置控制单元电缆（XW2Z-□J-A14）
此电缆用于连接CJ1W-NC113位置控制单元和XW2B-20J6-1B伺服继电器单元.继电器单元..

● 电缆型号

● 连接配置和外形尺寸

    位置控制单元

伺服继电器单元继电器单元

● 接线

压接端子

位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

编号编号

电缆：AWG28 × 4P + AWG28 × 10C

标准型号和规格 第2章
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型号 长度(L) 护层外径 重量

XW2Z-050J-A14 50 cm 10.0 约0.1 kg
XW2Z-100J-A14 1 m 约0.2 kg

CS1W-NC113 XW2B-20J6-1B

型号 长度(L) 护层外径 重量

XW2Z-050J-A15 50 cm 10.0 约0.1 kg
XW2Z-100J-A15 1 m 约0.2 kg

CS1W-NC213
CS1W-NC413

XW2B-40J6-2B

2-151  

■ 位置控制单元电缆（XW2Z-□J-A15）
此电缆用于连接CJ1W-NC213/NC413位置控制单元和XW2B-40J6-2B伺服继电器单元。继电器单元。。

● 电缆型号

● 连接配置和外形尺寸

    位置控制单元

伺服继电器单元继电器单元

标准型号和规格 第2章
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● 接线

位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

■ 位置控制单元电缆（XW2Z-□J-A18）
此电缆用于连接CJ1W-NC133位置控制单元和XW2B-20J6-1B伺服继电器单元。继电器单元。。

 Ø10.0

电缆：AWG28 × 8P + AWG28 × 16C

编号 编号

压接端子

● 电缆型号

型号 长度（L） 护层外径 重量

 XW2Z-050J-A18  50 m  f10.0  约0.1 kg
 XW2Z-100J-A18  1 m  约0.2 kg

标准型号和规格 第2章
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CS1W-NC133 XW2B-20J6-1B

2-153  

● 连接配置和外形尺寸

    位置控制单元

伺服继电器单元继电器单元

● 接线

位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

AWG20，黑色

AWG20，红色

压接端子

■ 位置控制单元电缆（XW2Z-□J-A19）
此电缆用于连接CJ1W-NC233/NC433位置控制单元和XW2B-40J6-2B伺服继电器单元。继电器单元。。

编号 编号

电缆：AWG28 × 4P + AWG28 × 10C

标准型号和规格 第2章
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型号 长度(L) 护层外径 重量

XW2Z-050J-A19 50 cm 10.0 约0.1 kg
XW2Z-100J-A19 1 m 约0.2 kg

CS1W-NC233
CS1W-NC433

XW2B-40J6-2B

2-154  

● 电缆型号

● 连接配置和外形尺寸

    位置控制单元

伺服继电器单元继电器单元

标准型号和规格 第2章
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型号 长度(L) 护层外径 重量

XW2Z-050J-A19 50 cm 10.0 约0.1 kg
XW2Z-100J-A19 1 m 约0.2 kg

CS1W-NC233
CS1W-NC433

XW2B-40J6-2B

2-155  

● 接线

位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

AWG20，黑色
AWG20，红色

压接端子

■ 位置控制单元电缆（XW2Z-□J-A22）
此电缆用于连接CS1W-HCP22-V1位置控制单元和XW2B-20J6-3B伺服继电器单元。继电器单元。。

型号 长度（L） 护层外径 重量

 约0.1kg
 约0.2kg

 Ø10.0

编号 编号

电缆：AWG28 × 8P + AWG28 × 16C

● 电缆型号

型号 长度（L） 护层外径 重量

 XW2Z-050J-A22  50 m  f10.0  约0.1 kg
 XW2Z-100J-A22  1 m  约0.2 kg

标准型号和规格 第2章
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CS1W-HCP22-V1 XW2B-20J6-3B

2-156  

● 连接配置和外形尺寸

       位置控制单元

伺服继电器单元继电器单元

● 接线

位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

压接端子

■ 位置控制单元电缆（XW2Z-□J-A23）
此电缆用于连接CS1W-HCP22-V1位置控制单元和XW2B-20J6-3B伺服继电器单元。继电器单元。。

 Ø10.0

编号 编号

电缆：AWG28 × 4P + AWG28 × 4C

● 电缆型号

型号 长度（L） 护层外径 重量

 XW2Z-050J-A23  50 m  f10.0  约0.1 kg
 XW2Z-100J-A23  1 m  约0.2 kg

标准型号和规格 第2章
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CS1W-HCP22-V1 XW2B-20J6-3B

CS1W-HCP22-V1 XW2B-20J6-3B

2-157  

● 连接配置和外形尺寸

         位置控制单元

伺服继电器单元继电器单元

● 接线

位置控制单元 伺服继电器单元继电器单元

伺服继电器单元继电器单元

编号 编号

电缆：AWG28 × 4P + AWG28 × 4C

编号

压接端子 电缆：AWG28 × 4P + AWG28 × 4C

标准型号和规格 第2章
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型号 长度(L) 护层外径 重量

XW2Z-050J-A24 50 cm 10.0 约0.1 kg
XW2Z-100J-A24 1 m 约0.2 kg

3F88M-DRT141 XW2B-20J6-1B

2-158  

■ 位置控制单元电缆（XW2Z-□J-A24）
此电缆用于连接3F88M-DRT141 DeviceNet单轴定位器和XW2B-20J6-1B伺服继电器单元。继电器单元。。

● 电缆型号

● 连接配置和外形尺寸

单轴定位器

伺服继电器单元继电器单元

标准型号和规格 第2章
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● 接线

单轴定位器 伺服继电器单元继电器单元

压接端子（Y形）

编号编号

压接端子（圆形） 电缆：AWG28 × 4P + AWG28 × 10C

标准型号和规格 第2章
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2-8 参数单元和电缆规格

此电缆用于连接CJ1W-NC133位置控制单元和XW2B-20J6-1B伺服继电器单元。继电器单元。。

2-8-1 参数单元

■ R88A-PR02W手持式参数单元
参数单元用于远距离或使用控制面板操作和监控伺服驱动器。

注 参数单元配有一根1 m长的电缆。如果此电缆长度不足以连接参数单

元与伺服驱动器，则使用R88A-CCW002C参数单元电缆（2 m，单独

购买）。

■ 一般规格

项目 标准

 运行时的环境温度  0 ~ 55°C
 贮存时的环境温度  –10 ~ 75°C
 运行时的环境湿度  35% ~ 85%（无结露）

 贮存时的环境湿度  35% ~ 85%（无结露）

 贮存和运行时的环境  无腐蚀性气体

 抗振性  4.9 m/s2 以下

 抗冲击  最大加速度19.6 m/s2 

标准型号和规格 第2章



2-161  2-161

� Performance Specifications
Model Standards

Type Hand-held
Accessory cable 1 m
Connectors 7910-7500SC (10 pins)
Display 7-segment LED
External dimensions 63 × 135 × 18.5 mm (W × H × D)
Weight Approx. 0.2 kg (including 1-m cable that is provided)
Communications

ifi i
Standard RS-232C

specifications Communica-
tions method

Asynchronous (ASYNC)

Baud rate 2,400 bps
Start bits 1 bit
Data 8 bits
Parity None
Stop bits 1 bit

Errors detected by Parameter
Unit

Display CPF00 Cannot transmit even after 5 seconds have
elapses since power supply was turned on.U

CPF01 A BCC error or faulty reception data has oc-
curred for five consecutive times, or a time
overrun (1 s) has occurred for three consecu-
tive times.

2-8-2 Parameter Unit Cable (R88A-CCW002C)
If the 1-meter cable provided with the Parameter Unit is not long enough, then replace it with R88A-
CCW002C Parameter Unit Cable (2 meters).

Note If this cable is connected to an OMNUC U-series Hand-held Parameter Unit (R88A-PR02U), the
Parameter Unit can be used as an OMNUC W-series Parameter Unit. (Operation is the same as
for the R88A-PR02W.)

� Cable Models
Model Length (L) Outer diameter of sheath Weight

R88A-CCW002C 2 m 6 dia. Approx. 0.2 kg

� Connection Configuration and External Dimensions

Parameter Unit

R88A-PR02W
R88A-PR02U

R88D-WT�
Servo Driver

Standard Models and Specifications Chapter 2
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■ 性能规格

型号 标准

类型 手持式

附件电缆 1 m
连接器 7910-7500SC（10个引脚）

显示 7段LED
外形尺寸 63 × 135 × 18.5 mm（宽 × 高 × 深）

重量 约0.2 kg（包括提供的1 m电缆在内）

通信规格 标准 RS-232C
通信方法 异步（ASYNC）
波特率 2,400 bps
开始位 1位
数据 8位
极性 无

停止位 1位
参数单元检出错误 显示 CPF00 电源接通5秒后不能传输数据。

CPF01 连续5次BCC错误或接收数据出错，或者连续3次超时（1
秒）。

2-8-2 参数单元电缆（R88A-CCW002C）

如果随参数单元提供的1 m电缆不够长，换成R88A-CCW002C参数单元电缆（2 m）。

注 如果将此电缆连接至OMNUC U系列手持式参数单元（R88A-PR02U），则参数单元可用作

OMNUC W系列的参数单元（操作与R88A-PR02W相同）。

● 电缆型号
型号 长度（L） 护层外径 重量

 R88A-CCW002C  2 m  f6  约0.2 kg

● 连接配置和外形尺寸

          参数单元

R88A-PR02W
R88A-PR02U

R88D-WT¨
伺服驱动器

标准型号和规格 第2章
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Symbol Symbol

Shell

● 接线

参数单元

符号 编号 符号编号

连接器插座：
D8410-4501 (Sumitomo 3M)

连接器外壳：
D79004-3210 (Sumitomo 3M)

触头：
3690-1000 (Sumitomo 3M)

电缆：AWG26 × 7C U2464
连接器插头：
10114-3000VE (Sumitomo 3M)

连接器外壳：
10314-52A0-008 (Sumitomo 3M)

壳体

标准型号和规格 第2章
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2-9 External Regeneration Resistors/Resistance Units

If the Servomotor’s regenerative energy is excessive, connect an External Regenera-
tion Resistor or an External Regeneration Resistance Unit.

� R88A-RR22047S External Regeneration Resistor
R88A-RR88006 External Regeneration Resistance Unit

� Specifications
Model Resistance Nominal

capacity
Regeneration
absorption for

120°C
temperature

rise

Heat radiation
condition

Thermal
switch output
specifications

R88A-RR22047S 47 Ω ± 5% 220 W 70 W t1.0 × �350
(SPCC)

Operating
temperature:
170°C±3%, NC
contact, Rated
output: 3 A

R88A-RR88006 6.25 Ω ± 10% 880 W 180 W – –

� External Dimensions
All dimensions are in millimeters.

� R88A-RR22047S External Regeneration Resistor

Thermal switch output

1.
5 

di
a.

(0
.3

 m
m

  )2

3 
di

a.
(0

.7
5 

m
m

  )2

500
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如果伺服电机的再生能量过大，则连接一个外部再生电阻器或一个外部再生电阻单元。

2-9 外部再生电阻器／电阻单元

■ R88A-RR22047S外部再生电阻器
 R88A-RR88006外部再生电阻单元

工作温度：
170°C±3%，NC
触点， 
额定输出：3A

■ 规格

型号 电阻 额定功率 温度上升120°C时
吸收的再生能量

热辐射条件 热开关输出规格

R88A-RR22047S 47 W ± 5% 220 W 70 W t1.0 × □350
(SPCC)

工作温度：
170°C±3%，NC触
点，额定输出：3 
A

R88A-RR88006 6.25 W ± 10% 880 W 180 W – –

■ 外形尺寸
所有尺寸为mm。

● R88A-RR22047S外部再生电阻器

φ1
.5

(0
.3

 m
m

  
)

2

φ3 (0
.7

5
 m

m
  
)2

500

热开关输出

标准型号和规格 第2章
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4个，6

R1 R1 R2 R2

2-164  

● R88A-RR88006外部再生电阻单元

端子布置

标准型号和规格 第2章
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4个，6

R1 R1 R2 R2

型号No. 适用的伺服驱动器

R88A-BAT01W 所有驱动器，R88D-WT60H～R88D-WT150H
除外

R88A-BAT02W R88D-WT60H～R88D-WT150H

项目 规格

电池型号 ER3V (Toshiba)
电池电压 3.6 V
电流容量 1,000 mA·h

1
.7

15

L

型号No. 长度(L)
R88A-BAT01W 20 mm
R88A-BAT02W 50 mm

AWG24 × 2C UL1007

2-165  

使用带绝对值编码器的伺服电机时，需要备用电池。将电池单元安装在伺服驱动器的电

池仓内，并将所提供的连接器连接至电池连接器（CN8）。

● 连接配置和外形尺寸

■ R88A-BAT0¨W 绝对值编码器备用电池单元

■ 规格

● 接线

 单位：mm

 红色

 黑色

编号    符号

电缆：
连接器外壳：
DF3-2S-2C (Hirose Electric)

触针：
DF3-2428SCFC (Hirose Electric)

标准型号和规格 第2章
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伺服驱动器型号 DC电抗器

型号 额定电流
(A)

电感(mH) 重量(kg)

100 V R88D-WTA3HL/A5HL/01HL R88A-PX5063 1.8 10.0 约0.6
R88D-WT02HL R88A-PX5062 3.5 4.7 约0.9

200 V R88D-WTA3H/A5H/01H R88A-PX5071 0.85 40.0 约0.5
R88D-WT02H R88A-PX5070 1.65 20.0 约0.8
R88D-WT04H R88A-PX5069 3.3 10.0 约1.0
R88D-WT05H/08H/10H R88A-PX5061 4.8 2.0 约0.5
R88D-WT15H/20H R88A-PX5060 8.8 1.5 约1.0
R88D-WT30H R88A-PX5059 14.0 1.0 约1.1
R88D-WT50H R88A-PX5068 26.8 0.47 约1.9

型号 A B C D E F G H

R88A-PX5059 50 74 125 140 35 45 60 5
R88A-PX5060 40 59 105 125 45 60 65 4
R88A-PX5061 35 52 80 95 35 45 50 4
R88A-PX5062 40 59 100 120 40 50 55 4
R88A-PX5063 35 52 90 105 35 45 50 4
R88A-PX5068 50 74 125 155 53 66 75 5
R88A-PX5069 40 59 105 125 45 60 65 4
R88A-PX5070 40 59 100 120 35 45 50 4
R88A-PX5071 35 52 80 95 30 40 45 4

4个，H孔

2-166  

将DC电抗器与伺服驱动器的DC电抗器连接端子相连接，作为谐波电流控制方式。选择

与所使用的伺服驱动器相匹配的型号。（R88D-WT60H ~ R88D-WT150H型号未提供DC
电抗器）。

■ R88A-PX□DC电抗器

■ 规格

■ 外形尺寸

标准型号和规格 第2章

2-11 DC电抗器规格
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安装和接线注意事项

不要踩踏或将重物放置在产品上。否则会造成人员受伤。

不要覆盖入口或出口端，并防止异物进入产品。否则可能引发火灾。

确保按正确方向安装产品，否则可能引发故障。

在伺服驱动器和控制箱或其它装置之间留出指定的间隙。否则可能引发火灾或故障。

不要猛烈碰撞产品。否则可能引发故障。

确保正确、安全连接。否则可能导致电机失控、人员受伤或机器故障。

确保所有安装螺钉、接线螺钉和电缆连接器螺钉都按照相关手册规定的扭矩拧紧。拧

紧转矩紧不正确可能引发故障。

使用压接端子进行接线。不要直接将裸露的多股绞合线连接到端子上。否则可能会导

致烧坏。

务必使用本手册规定的电源电压。错误电压可能引发故障或导致烧坏。

采取适当措施，以确保能供应具有额定电压和频率的指定电力。尤其应注意电源不稳

定的地方。错误电源可能引发故障。

安装外部断路器，并采取其它安全措施，防止外部接线短路。预防短路的安全措施不

足会导致烧坏。

为避免损坏产品，在以下场所安装系统时应充分采取适当的防范措施：

• 易受静电或其它噪声原影响的场所。

• 易受强电磁场和磁场影响的场所。

• 可能遭受辐射的场所。

• 靠近电源线的场所。

连接电池时，应注意正确连接极性。极性连接错误会损坏电池或引起电池爆炸。

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意
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3-1 安装条件

3-1-1 伺服驱动器

■ 驱动器周围的空间
• 按照下图所示尺寸安装伺服驱动器，确保控制盘内能正确散热和对流。伺服驱动器并排安装时

还需要安装风扇进行通风，防止控制盘内的温度不稳定。

• 安装伺服驱动器时，应考虑到控制电缆连接器的方向。

风扇     风扇     

伺
服
驱
动
器

     

伺
服
驱
动
器

     
最小50 mm      

最小50 mm      

气流

气流

侧面板

■ 安装方向
以正确方向（垂直）安装伺服驱动器，确保可以看到型号等信息。

■ 使用环境
伺服驱动器的使用环境必须符合下列条件。

• 环境运行温度： 0 ~ +55°C（已考虑单个伺服驱动器内的温度上升。）

• 环境运行湿度： 20% ~ 90%（无结露）

• 空气： 无腐蚀性气体

■ 环境温度
• 伺服驱动器应在温度上升最小的环境中使用，以确保高可靠性。

• 密封空间中安装的任何单元（如控制箱）内的温度上升，都会导致整个密封空间内的温度上

升。使用风扇或空调，以免伺服驱动器的环境温度超过55°C。
• 单元表面温度可能会高于环境温度30.C。应使用耐热材料布线，并与热敏感的任何装置或线路

隔离。

伺
服
驱
动
器

     

最小30 mm W = 最小10 mm
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• 伺服驱动器的使用寿命在很大程序上取决于内部电解电容周围的温度。电解量的下降和内部电

阻升高都会影响电解电容的使用寿命，引发过电压报警、因噪声而发生故障以及个别元件的损

坏。如果伺服驱动器始终在最高环境温度40°C和80%额定转矩的条件下工作，则伺服驱动器的

使用寿命大约为50,000小时。环境温度降低10°C可以使预期使用寿命增加1倍。

■ 防止异物进入单元
• 安装期间在单元上放置盖板，或采取其它预防措施防止异物（如钻屑）进入。安装完毕后必须

拆除盖板。如果在运行期间仍盖有盖板，累积的热量可能会损坏单元。

• 在安装和运行期间采取措施，防止金属颗粒、油、切削油、灰尘或水等异物进入伺服驱动器

内。

3-1-2 伺服电机

■ 使用环境
伺服电机的使用环境必须满足下列条件。

• 运行时的环境温度： 0 ~ +40°C
• 运行时的环境湿度： 20% ~ 80% （无结露）

• 空气： 无腐蚀性气体

■ 碰撞和负载
• 伺服电机可以耐受高达490 m/s2的碰撞。在运

输、安装或拆卸期间，伺服电机禁止受到猛烈

碰撞或过重负载。运输时，持握住伺服电机本

身，而不要持握在编码器、电缆或连接器区

域。持握在这些较弱的区域上会损坏伺服电

机。

• 务必使用滑轮拆卸工具从轴上拆卸滑轮、耦合

器或其它物体。
• 固定电缆，使电缆连接器区域上无碰撞或负载。
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■ 连接到机械系统
• 2-5-2性能规格中规定了伺服电机的轴向负载。

如果在伺服电机上施加的轴向负载大于规定

值，将缩短电机轴承的使用寿命，并可能损坏

电机轴。连接负载时，使用足以消除机械离心

和偏差的耦合器。

• 对于正齿轮，根据齿轮精度，可以施加一个非

常大的径向负载。使用高精度的正齿轮（如JIS
等级2：当节距圆直径为50 mm时，最大正常行

距误差为6 mm）。如果齿轮精度不够高，允许

用齿隙确保电机轴上没有径向负载。

• 根据结构精度、齿轮精度和温度变化情况，斜

齿轮将在轴向方向上施加负载。提供合适的齿

隙或采取其它措施，确保施加的轴向负载不超

过规定值。

• 不要将橡胶密封圈放在法兰表面上。如果用橡

胶密封圈安装法兰，电机法兰可能会因紧固强

度而分离。

• 连接V形皮带或同步皮带时，请向制造商咨询

如何选择皮带和设置张力。将在电机轴上施加

皮带张力两倍的径向负载。禁止因皮带张力而

滚珠螺杆中心线

伺服电机轴中心线
轴心位移

齿隙

通过调整轴之间的距离
调整齿隙。

可以移动

■ 符合EC指令的连接器
建议使用下表列出的电力电缆和编码器电缆连接器，以符合EC指令的要求。

注 下表未列出的伺服电机型号的连接器，即3,000 r/min伺服电机（30 ~ 750 W）和所有3,000 r/min扁
平型伺服电机型号，已符合EC指令，不需要更换。

斜齿轮

 使在电机轴上施加的径向负载超出规定值。如果施加的径向负载过大，可能会损坏电机轴。设

置结构，以便能够调整径向负载。皮带振动可能也会施加较大的径向负载。连接托架并调整伺

服驱动器增益，尽可能地降低皮带振动。

滑轮

张力

皮带

用于张力调整的滑轮
（可调整）
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伺服电机类型 伺服电机型号 连接器型号 电缆夹型号 制造商

无制
动器

3,000-r/min 1 kW R88M-W1K030□-□ 角型
CE05-8A18-10SD-B-BAS

直径为6.5～8.7的护层外径：
CE3057-10A-3 (D265)

DDK Ltd.
1.5 kW R88M-W1K530□-□

2 kW R88M-W2K030□-□ 直型
CE05-6A18-10SD-B-BSS

1,000-r/min 300 W R88M-W30010□-□
直径为8.5 ～11的护层外径：
CE3057-10A-2 (D265)

600 W R88M-W60010□-□

900 W R88M-W90010□-□ 直径为10.5～14.1的护层外径：
CE3057-10A-1 (D265)1,500-r/min 450 W R88M-W45015T-□

850 W R88M-W85015T-□

1.3 kW R88M-W1K315T-□
3,000-r/min 3 kW R88M-W3K030□-□ 角型 直径为6.5～9.5的护层外径：

JL04-2022CK (09)
日本航空
电子工业
株式会社
（JAE）

4 kW R88M-W4K030□-□ JL04V-8A22-22SE-EB

5 kW R88M-W5K030□-□ 直型

1,000-r/min 1.2 kW R88M-W1K210□-□
JL04V-6A22-22SE-EB 直径为9～13的护层外径：

JL04-2022CK (12)
2 kW R88M-W2K010□-□

3 kW R88M-W3K010□-□ 直径为12.9～15.9的护层外径：
JL04-2022CK (14)1,500-r/min 1.8 kW R88M-W1K815T-□

2.9 kW R88M-W2K915T-□

4.4 kW R88M-W4K415T-□
1,000-r/min 4 kW R88M-W4K010□-□ 角型 （使用导管） 日本航空

电子工业
株式会社
（JAE）

5.5 kW R88M-W5K510□-□ JL04V-8A32-17SE

1,500-r/min 5.5 kW R88M-W5K515T-B□ 直型

7.5 kW R88M-W7K515T-B□
JL04V-6A32-17SE

11 kW R88M-W11K015T-□

15 kW R88M-W15K015T-□

系统设计和安装  第3章
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电力电缆

制造商

3-6
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伺服电机类型 伺服电机型号 连接器型号 电缆夹型号 制造商

无制
动器

3,000-r/min 1 kW R88M-W1K030□-□ 角型
CE05-8A18-10SD-B-BAS

直径为6.5～8.7的护层外径：
CE3057-10A-3 (D265)

DDK Ltd.
1.5 kW R88M-W1K530□-□

2 kW R88M-W2K030□-□ 直型
CE05-6A18-10SD-B-BSS

1,000-r/min 300 W R88M-W30010□-□
直径为8.5 ～11的护层外径：
CE3057-10A-2 (D265)

600 W R88M-W60010□-□

900 W R88M-W90010□-□ 直径为10.5～14.1的护层外径：
CE3057-10A-1 (D265)1,500-r/min 450 W R88M-W45015T-□

850 W R88M-W85015T-□

1.3 kW R88M-W1K315T-□
3,000-r/min 3 kW R88M-W3K030□-□ 角型 直径为6.5～9.5的护层外径：

JL04-2022CK (09)
日本航空
电子工业
株式会社
（JAE）

4 kW R88M-W4K030□-□ JL04V-8A22-22SE-EB

5 kW R88M-W5K030□-□ 直型

1,000-r/min 1.2 kW R88M-W1K210□-□
JL04V-6A22-22SE-EB 直径为9～13的护层外径：

JL04-2022CK (12)
2 kW R88M-W2K010□-□

3 kW R88M-W3K010□-□ 直径为12.9～15.9的护层外径：
JL04-2022CK (14)1,500-r/min 1.8 kW R88M-W1K815T-□

2.9 kW R88M-W2K915T-□

4.4 kW R88M-W4K415T-□
1,000-r/min 4 kW R88M-W4K010□-□ 角型 （使用导管） 日本航空

电子工业
株式会社
（JAE）

5.5 kW R88M-W5K510□-□ JL04V-8A32-17SE

1,500-r/min 5.5 kW R88M-W5K515T-B□ 直型

7.5 kW R88M-W7K515T-B□
JL04V-6A32-17SE

11 kW R88M-W11K015T-□

15 kW R88M-W15K015T-□

伺服电机类型 伺服电机型号 连接器型号 电缆夹型号 制造商

有制
动器

3,000-r/min 1 kW R88M-W1K030□-B□ 角型
JL04V-8A20-15SE-EB

直径为6.5～9.5的护层外径：
JL04-2022CK (09)

日本航空
电子工业
株式会社
（JAE）

1.5 kW R88M-W1K530□-B□

2 kW R88M-W2K030□-B□ 直型
JL04V-6A20-15SE-EB

1,000-r/min 300 W R88M-W30010□-B□
直径为9～13的护层外径：
JL04-2022CK (12)

600 W R88M-W60010□-B□

900 W R88M-W90010□-B□ 直径为12.9～15.9的护层外径：
JL04-2022CK (14)1,500-r/min 450 W R88M-W45015T-B□

850 W R88M-W85015T-B□

1.3 kW R88M-W1K315T-B□
3,000-r/min 3 kW R88M-W3K030□-B□ 角型

JL04V-8A24-10SE-EB
直径为9～12的护层外径：
JL04-2428CK (11)

日本航空
电子工业
株式会社
（JAE）

4 kW R88M-W4K030□-B□

5 kW R88M-W5K030□-B□
直型
JL04V-6A24-10SE-EB 直径为12～15的护层外径：

JL04-2428CK (14)1,000-r/min 1.2 kW R88M-W1K210□-B□

2 kW R88M-W2K010□-B□

3 kW R88M-W3K010□-B□
直径为15～18的护层外径：
JL04-2428CK (17)

1,500-r/min 1.8 kW R88M-W1K815T-B□

2.9 kW R88M-W2K915T-B□ 直径为18～20的护层外径：
JL04-2428CK (20)

4.4 kW R88M-W4K415T-B□
1,000-r/min
（见注）

4 kW R88M-W4K010□-B□ （电源连接器）角型
JL04V-8A32-17SE

直型
JL04V-6A32-17SE

（使用导管） 日本航空
电子工业
株式会社
（JAE）

5.5 kW R88M-W5K510□-B□
1,500-r/min 5.5 kW R88M-W5K515T-B□

7.5 kW R88M-W7K515T-B□

11 kW R88M-W11K015T-B□

15 kW R88M-W15K015T-B□ （制动器连接器）角型
MS3108A10SL-3S（D190）：
插头CE-10SLBA-S：尾壳

直型MS3108A10SL-3S（D190）：
插头CE-10SLBS-S：尾壳

直径为5～8的护层外径：
CE3057-4A-1

DDK Ltd.

伺服电机类型 伺服电机型号 连接器型号 电缆夹型号 制造商

3,000-r/min
(1～5 kW)

R88M-W1K030□-□
～
R88M-W5K030□-□

角型
JA08A-20-29S-J1-EB
直型

直径为6.5～9.5的护层外径：
JL04-2022CKE(09)

日本航空
电子工业
株式会社
（JAE）1,000-r/min

(300 W～5.5 kW)
R88M-W30010□-□
～
R88M-W5K510□-□

JA06A-20-29S-J1-EB 直径为9.5～13的护层外径：
JL04-2022CKE(12)

1,500-r/min
(450 W～15 kW)

R88M-W45015T-□
～
R88M-W15K015T-□

直径为12.9～16的护层外径：
JL04-2022CKE(14)
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注  4-kW和5.5 kW（1,000-r/min）伺服电机与5.5 ~ 15 kW（1,500-r/min）伺服电机有单独的电力和制动

器连接器。因此，使用带制动器的伺服电机时，需要同时使用无制动器伺服电机的电力电缆和有

制动器伺服电机的电力电缆。

编码器电缆

■ 防水和防滴
伺服电机的外壳保护等级为：

3,000-r/min 伺服电机（30 ~ 750 W）：IP55（除直通轴部分）。

~

~

~ ~

~

~
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3,000-r/min 伺服电机（1 ~ 5 kW）：IP67（除直通轴部分）。还提供包括直通轴部分的IP7等级的直通轴部分）。还提供包括直通轴部分的IP7等级的）。还提供包括直通轴部分的IP7等级的直通轴部分的IP7等级的的IP7等级的

型号。

3,000-r/min扁平型伺服电动机（100 W ~ 1.5 kW）：IP55（除直通轴部分）。还提供包括直通轴部直通轴部分）。还提供包括直通轴部）。还提供包括直通轴部直通轴部

分的IP7等级的型号。的IP7等级的型号。

1,000-r/min 伺服电机（300 W ~ 5.5 kW）：IP67（除直通轴部分）。还提供包括直通轴部分的IP7直通轴部分）。还提供包括直通轴部分的IP7）。还提供包括直通轴部分的IP7直通轴部分的IP7的IP7
等级的型号。

1,500-r/min 伺服电机（450 W ~ 15 kW）：IP67（除直通轴部分）。还提供包括直通轴部分的IP7直通轴部分）。还提供包括直通轴部分的IP7）。还提供包括直通轴部分的IP7直通轴部分的IP7的IP7
等级的型号。

标准电缆符合IP30。选择IP67伺服电机用于潮湿使用环境中时，需为电力电缆和编码器电缆安装防水电力电缆和编码器电缆安装防水和编码器电缆安装防水

型连接器。推荐的连接器和上表所列的EC指令相同。

■ 油封
如果在可能有油或油脂的场所中使用伺服电机，应选择防护等级为IP67的伺服电机或带油封的伺

服电机。

■ 其它注意事项
• 不要直接对伺服电机施加商用电源。伺服电机为永磁同步AC电机。直接施加商用电源会烧坏

电机线圈。

• 采取措施，防止轴生锈。装运时，在轴上涂抹防锈油，但将轴连接到负载时，也应涂抹防锈油

或防锈脂。

• 禁止拆卸编码器盖板或拆卸电机部分。磁铁和编码器在AC伺服电机中是对准的。如果未对

准，电机将无法运行。
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3-2 接线

3-2-1 连接电缆

■ 伺服系统配置
参数单元 参数单元电缆

 
CN3（参数单元连接器）

计算机监视器电缆

运动控制单元电缆

伺服继电器单元继电器单元

端子台电缆

通用控制电缆和控制输入／输出连接器

计算机监视软件

注 参数单元配有A1-电缆。如

果电缆长度不够，请购买参

数单元电缆（2m）。

DOS/V个人
计算机

控制器

运动控制单元

位置控制单元

带脉冲列输出的位置控制
单元
CJ1W-NC113/213/413
CJ1W-NC133/233/433
CS1W-NC113/213/413
CS1W-NC133/233/433

带脉冲输出的CPU
CQM1-CPU43-EV1
CQM1H-PLB21
CS1W-HCP22-V1

带脉冲列输出的单轴定位器
3F88M-DRT141

其它控制器

位置控制
单元电缆

伺服驱动器
电缆

伺服继电器单元继电器单元

端子台电缆

连接器
端子台

模拟监视器电缆

绝对值编码器备用电池单元
R88A-BAT01W
（除R88D-WT60H ~ R88D-
WT150H的所有伺服驱动器）
R88A-BAT02W
(R88D-WT60H ~ R88D-
WT150H)

CN1（控制输入／输出连接器）

伺服驱动器

（编码器连接器）

电力电缆 编码器电缆

本节给出了在OMNUC W系列伺服系统中使用的连接电缆类型。有多种电缆可供选

择，这使得在使用运动控制单元或位置单元配置伺服系统时的接线变得简单。

单轴

双轴

伺服电机

参数单元

C500-NC222,etc.

R88M-W□

R88M-WT□
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运动控制单元 电缆 备注

CS1W-MC221/421(-V1)
CV500-MC221/421
C200H-MC221

单轴 R88A-CPW□□□M1 型号中的空方框表示电缆长度。电缆长
度可以是1、2、3或5 m。（例如R88A-
CPW002M1表示用于单轴，2 m长）。

双轴 R88A-CPW□□□M2

位置控制单元 位置控制单元电缆 伺服继电器单元 伺服驱动器电缆

C500-NC113 XW2Z-□□□J-A2 XW2B-40J6-2B XW2Z-□□□J-B4
C500-NC211
CQM1-CPU43-EV1 XW2Z-□□□J-A3 XW2B-20J6-3B
CQM1H-PLB21
CS1W-NC113 XW2Z-□□□J-A6 XW2B-20J6-1B
C200HW-NC113
CS1W-NC213 XW2Z-□□□J-A7 XW2B-40J6-2B
CS1W-NC413
C200HW-NC213
C200HW-NC413
CS1W-NC133 XW2Z-□□□J-A10 XW2B-20J6-1B
CS1W-NC233 XW2Z-□□□J-A11 XW2B-40J6-2B
CS1W-NC433
CJ1W-NC113 XW2Z-□□□J-A14 XW2B-20J6-1B
CJ1W-NC213 XW2Z-□□□J-A15 XW2B-40J6-2B
CJ1W-NC413
CJ1W-NC133 XW2Z-□□□J-A18 XW2B-20J6-1B
CJ1W-NC233 XW2Z-□□□J-A19 XW2B-40J6-2B
CJ1W-NC433
CS1W-HCP22-V1 XW2Z-□□□J-A22（1轴用） XW2B-20J6-3B

XW2Z-□□□J-A23（2轴用）

3F88M-DRT141 XW2Z-□□□J-A24 XW2B-20J6-1B
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■ 选择连接电缆

1. 运动控制单元电缆

提供专用电缆供单轴和双轴运动控制单元使用。根据连接轴数选择相应的电缆。

备注

2. 伺服继电器单元电缆

选择与所使用的位置控制单元匹配的伺服继电器单元和电缆。

注 1. 型号中的空方框用表标示电缆长度。电缆长度可以是0.5或1 m。（例如，XW2Z-050J-A1表示0.5 
m长）。

注 2. 当C200HW-NC213,  C200HW-NC413，C200H-NC211或C500-NC211位置控制单元使用双轴控制

时，伺服驱动器需要使用2根电缆。
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运动控制单元 电缆 备注

CS1W-MC221/421(-V1)
CV500-MC221/421
C200H-MC221

单轴 R88A-CPW□□□M1 型号中的空方框表示电缆长度。电缆长
度可以是1、2、3或5 m。（例如R88A-
CPW002M1表示用于单轴，2 m长）。

双轴 R88A-CPW□□□M2

位置控制单元 位置控制单元电缆 伺服继电器单元 伺服驱动器电缆

C500-NC113 XW2Z-□□□J-A2 XW2B-40J6-2B XW2Z-□□□J-B4
C500-NC211
CQM1-CPU43-EV1 XW2Z-□□□J-A3 XW2B-20J6-3B
CQM1H-PLB21
CS1W-NC113 XW2Z-□□□J-A6 XW2B-20J6-1B
C200HW-NC113
CS1W-NC213 XW2Z-□□□J-A7 XW2B-40J6-2B
CS1W-NC413
C200HW-NC213
C200HW-NC413
CS1W-NC133 XW2Z-□□□J-A10 XW2B-20J6-1B
CS1W-NC233 XW2Z-□□□J-A11 XW2B-40J6-2B
CS1W-NC433
CJ1W-NC113 XW2Z-□□□J-A14 XW2B-20J6-1B
CJ1W-NC213 XW2Z-□□□J-A15 XW2B-40J6-2B
CJ1W-NC413
CJ1W-NC133 XW2Z-□□□J-A18 XW2B-20J6-1B
CJ1W-NC233 XW2Z-□□□J-A19 XW2B-40J6-2B
CJ1W-NC433
CS1W-HCP22-V1 XW2Z-□□□J-A22（1轴用） XW2B-20J6-3B

XW2Z-□□□J-A23（2轴用）

3F88M-DRT141 XW2Z-□□□J-A24 XW2B-20J6-1B

连接器端子台 电缆 备注

XW2B-50G5 R88A-CTW□□□N 型号中的空方框表示电缆长度。电缆可以是1 m
或2 m。（例如，R88A-CTW002N表示2 m）

名称 电缆 备注

通用控制电缆 R88A-CPW□□□S 将电缆连接至与控制输入/输出连接器（CN1）
相连的连接器。型号中的空方框表示电缆长度。
电缆可以是1 m或2 m长。（例如R88A-CPW001S
表示1 m）。

控制 I/O连接器 R88A-CNU11C 此连接器用于连接控制输入／输出连接器（CN1）。
（此项仅为连接器）。

伺服电机类型 无制动器伺服电机
电力电缆

有制动器伺服电机
电力电缆

3,000-r/min伺服电机 30～750 W R88A-CAWA□□□S R88A-CAWA□□□B
1～2 kW R88A-CAWC□□□S R88A-CAWC□□□B
3～5 kW R88A-CAWD□□□S R88A-CAWD□□□B

3,000-r/min扁平型
伺服电机

100～750 W R88A-CAWA□□□S R88A-CAWA□□□B
1.5 kW R88A-CAWB□□□S R88A-CAWB□□□B

1,000-r/min伺服电机 300～900 W R88A-CAWC□□□S R88A-CAWC□□□B
1.2～3 kW R88A-CAWD□□□S R88A-CAWD□□□B
4 kW R88A-CAWE□□□S R88A-CAWE□□□S

（用于电源连接器）
R88A-CAWE□□□B
（用于制动器连接器）

5.5 kW R88A-CAWF□□□S R88A-CAWF□□□S
（用于电源连接器）
R88A-CAWE□□□B
（用于制动器连接器）
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3. 连接器端子台电缆

这些电缆用于连接未提供专用电缆的控制器。电缆和端子台将伺服驱动器的控制输入／输出连接器

（CN1）信号传输至端子台连接。

4. 通用控制电缆和控制输入／输出连接器

这些电缆和连接器用于连接未提供专用电缆的控制器以及由用户自备伺服驱动器控制输入／输出连接

器电缆时。

5. 电力电缆电力电缆

选择与所使用的伺服电机相匹配的电力电缆。电力电缆。。
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伺服电机类型 有制动器伺服电机
电力电缆

无制动器伺服电机
电力电缆

1,500-r/min伺服电机 450 W～1.3 kW R88A-CAWC□□□S R88A-CAWC□□□B
1.8～4.4 kW R88A-CAWD□□□S R88A-CAWD□□□B
5.5 kW R88A–CAWE□□□S R88A-CAWE□□□S

（用于电源连接器）
R88A-CAWE□□□B
（用于制动器连接器）

7.5～11 kW R88A-CAWF□□□S R88A-CAWF□□□S
（用于电源连接器）
R88A-CAWE□□□B
（用于制动器连接器）

15 kW （由用户制作） （制作电源连接器电缆）
R88A-CAWE□□□B
（用于制动器连接器）

伺服电机类型 编码器电缆 备注

3,000-r/min伺服电机 30～750 W R88A-CRWA□□□C 型号中的空方框表示电缆长度。电缆可以
是3 m，5 m，10 m，15 m，20 m，30 m，
40 m或50 m。（例如，R88A-CRWA003C
表示3m）。

1～5 kW R88A-CRWB□□□N
3,000-r/min扁平型
伺服电机

100 W～1.5 kW R88A-CRWA□□□C

1,000-r/min伺服电机 300 W～5.5 kW R88A-CRWB□□□N

1,500-r/min伺服电机 450 W～15 kW R88A-CRWB□□□N

名称/规格 型号 备注

参数单元电缆 2 m R88A-CCW002C 只提供2m电缆。
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注 1. 型号中的空方框表示电缆长度。电缆可以是3，5，10，15，20，30，40或50 m长。（例如，

R88A-CAWA003S表示3 m长）。

注 2. 4 kW和5.5 kW（1,000-r/min）伺服电机与5.5 kW及以上（1,500-r/min）伺服电机有单独的电源

和制动器连接器。因此，当使用有制动器的伺服电机时，需要同时使用无制动器伺服电机的电电

力电缆和有制动器伺服电机的电力电缆。和有制动器伺服电机的电力电缆。电力电缆。。

注 3. 对于750 W伺服电机，如果接线距离为30m以上时，使用R88A-CAWB¨电力电缆。。

注 4. 15kW（1,500-r/min）伺服电机不提供电力电缆。见电力电缆。见。见3-2-3 端子台接线下的1,500-r/min伺服电机电电

力电缆并制作电力电缆。电力电缆。。

6. 编码器电缆

选择所所使用的伺服电机相匹配的编码器电缆。

7. 参数单元电缆

使用OMNUC W系列伺服驱动器时，可通过伺服驱动器面板上的显示和设定区设定参数和监视伺服驱

动。伺服驱动器远程操作需要使用参数单元（R88A-PR02W）或控制箱。如果参数单元附带的1 m电

缆不够长，可用2 m参数单元电缆更换。

注 将电缆与OMNUC U系列手持式参数单元（R88A-PR02U）连接后，参数单元可用作W系列参数单

元。
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伺服电机类型 有制动器伺服电机
电力电缆

无制动器伺服电机
电力电缆

1,500-r/min伺服电机 450 W～1.3 kW R88A-CAWC□□□S R88A-CAWC□□□B
1.8～4.4 kW R88A-CAWD□□□S R88A-CAWD□□□B
5.5 kW R88A–CAWE□□□S R88A-CAWE□□□S

（用于电源连接器）
R88A-CAWE□□□B
（用于制动器连接器）

7.5～11 kW R88A-CAWF□□□S R88A-CAWF□□□S
（用于电源连接器）
R88A-CAWE□□□B
（用于制动器连接器）

15 kW （由用户制作） （制作电源连接器电缆）
R88A-CAWE□□□B
（用于制动器连接器）

伺服电机类型 编码器电缆 备注

3,000-r/min伺服电机 30～750 W R88A-CRWA□□□C 型号中的空方框表示电缆长度。电缆可以
是3 m，5 m，10 m，15 m，20 m，30 m，
40 m或50 m。（例如，R88A-CRWA003C
表示3m）。

1～5 kW R88A-CRWB□□□N
3,000-r/min扁平型
伺服电机

100 W～1.5 kW R88A-CRWA□□□C

1,000-r/min伺服电机 300 W～5.5 kW R88A-CRWB□□□N

1,500-r/min伺服电机 450 W～15 kW R88A-CRWB□□□N

名称/规格 型号 备注

参数单元电缆 2 m R88A-CCW002C 只提供2m电缆。

8. 计算机监视器电缆

需使用伺服驱动器的计算机监视器电缆和OMNUC W系列计算机监视软件（在Windows界面运行），

在个人计算机上设置伺服驱动器参数并对其进行监视。

名称／规格 型号 备注

计算机监视器电缆 用于DOS个人计算
机

2 m R88A-CCW002P2 只提供2 m电缆。

9. 模拟监视器电缆

此电缆用于连接伺服驱动器的模拟监视器连接器（CN5）。用于连接模拟监视器输出与外部装置（如

测量仪表）。

名称／规格 型号 备注

模拟监视器电缆 1 m R88A-CMW001S 只提供1 m电缆。
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24 V DC

24 V DC

24 V DC
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3-2-2 外围设备连接示例

■ R88D-WTA3HL/-WTA5HL/-WT01HL/-WT02HL/-WTA3H/-WTA5H/-WT01H/-WT02H/-
WT04H

单相100/115 V AC, 50/60 Hz：R88D-WT□□HL
单相200/230 V AC, 50/60 Hz：R88D-WT□□H

噪声滤波器（见注2）

主回路电源
主回路连接器（见注2）

浪涌抑制器（见注2）

伺服错误显示

OMNUC W-系列
AC伺服驱动器

OMNUC W-系列
AC 伺服电机

（见注4）

3级接地

DC电抗器

控制电缆

（见注1）
（见注3）

注    1. 由用户参数Pn50F设置。

　    2. 3-2-4抗噪性能接线中的推荐产品。有关符合EC指令的

信息，请见3-2-5符合EMC指令的接线。

　    3. 推荐的继电器：欧姆龙提供的MY继电器（24 V）。例

如，在24 V DC时，到2-A感性负载的MY2继电器输出，

使其适用于有制动器的所有W系列电机。

　    4. 制动器不受电源极性的影响。

3级接地

电力电缆

编码器电缆

用户控制
设备
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24 V DC

24 V DC

24 V DC
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■ R88D-WT05H/-WT08H/-WT10H/-WT15H/-WT20H/-WT30H/-WT50H/-WT60H/-WT75H/-
WT150H

三相200/230 V AC 50/60 Hz

噪声滤波器（见注2）

主回路电源
主回路连接器（见注2）

浪涌抑制器（见注2）
伺服错误显示

OMNUC W-系列
AC伺服驱动器

OMNUC W-系列
AC 伺服电机

电力电缆

（见注5）

3级接地

编码器电缆

DC电抗器

控制电缆

（见注1）
（见注3）

（见注4）

注 1. 由用户Pn50F设置。

 2. 3-2-4抗噪性能接线中的推荐产品。有关符合EC指令的信

息，参见3-2-5符合EMC指令接线。

 3. 推荐的继电器：欧姆龙提供的MY继电器（24 V）。例

如，在24 V DC时，到2A感性负载的MY2继电器输出，

使其适用于有制动器的所有W系列电机。

 4. 使用带单相200 V电源的R88D-WT08H时，见6-3 3,000 
r/min（750 W）单相电源。

 5. 制动器不受电源极性影响。

3级接地

用户控制
设备
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端子标签 名称 功能

L1 主回路电源输入 R88D-WT□H (30～400 W)
单相200/230 V AC（170～253 V），50/60 Hz
R88D-WT□H (500 W～6 kW)
三相200/230 V AC（170～253 V），50/60 Hz
R88D-WT□HL (30～200 W)
单相100/115 V AC（85～127 V），50/60 Hz

L2

L3

主回路DC输出
（正极）

这些端子不得进行任何连接。
（仅R88D-WT60H，R88D-WT75H和R88D-WT150H有此端子）。

1 DC电抗器连接
端子，用于电源
谐波控制

通常在　1和　2之间短路。

需要采取谐波控制措施时，在　1和　2之间连接一个DC电抗器。

（R88D-WT60H、R88D-WT75H和R88D-WT150H上没有这些端子）。

2

主回路DC
输出（负极）

不得在这些端子上进行任何连接。

L1C 控制回路
电源输入

R88D-WT□H
单相200/230 V AC（170～253 V），50/60 Hz
R88D-WT□HL
单相100/115 V AC（85～127 V），50/60 Hz

L2C

B1 外部再生电阻
连接端子

30～400 W：通常不需要连接这些端子。如果再生能量较高，在B1与B2之间
连接一个外部再生电阻器。

500 W～5 kW：通常在B2与B3之间短路。如果再生能量较高，移除B2与B3之间
的短路杆，并在B1与B2之间连接一个外部再生电阻器。

6～15 kW：在B1与B2之间连接一个外部再生电阻单元。

B2

B3

U 伺服电机
连接端子

红色 这些是至伺服电机的输出端子。注意正确接线。

V 白色

W 蓝色

绿色/
黄色

机架接地 此为接地端子。接地电阻小于等于100 。

+

+

+

+ +

+ +

-
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3-2-3 端子台接线

连接端子台时，注意导线规格、接地系统和抗噪措施。

■ 端子台名称和功能

~
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项目 型号

单位

R88D-WTA3HL R88D-WTA5HL R88D-WT01HL R88D-WT02HL

电源容量 kVA 0.15 0.25 0.4 0.6
主回路电源输入
（L1，L2）
（见注1）

额定电流 A (rms) 1.1 1.8 3.0 5.2
导线尺寸 mm2 1.25 1.25 1.25 2
螺钉尺寸 – –
扭矩 Nˇm –

主回路电源输入
（L1C，L2C）

额定电流 A (rms) 0.13 0.13 0.13 0.13
导线尺寸 mm2 1.25 1.25 1.25 1.25
螺钉尺寸 – –
扭矩 Nˇm –

伺服电机连接
端子（U，V，
W， ）
（见注2）

额定电流 A (rms) 0.66 0.95 2.4 3.0

导线尺寸 mm2 1.25 1.25 1.25 1.25

螺钉尺寸 – –

扭矩 Nˇm –

机架接地（   ） 导线尺寸 mm2 2 2 2 2
螺钉尺寸 – M4 M4 M4 M4
扭矩 Nˇm 1.2 1.2 1.2 1.2

项目 型号

单元

R88D-
WTA3H

R88D-
WTA5H

R88D-
WT01H

R88D-
WT02H

R88D-
WT04H

R88D-
WT05H

R88D-
WT08H

R88D-
WT10H

R88D-
WT15H

R88D-
WT20H

R88D-
WT30H

R88D-
WT50H

R88D-
WT60H

R88D-
WT75H

R88D-W
T150H

电源容量 kVA 0.2 0.25 0.4 0.75 1.2 1.4 1.9 2.3 3.2 4.3 5.9 7.5 12.5 15.5 30.9

主回路电源输入
（L1，L2或
L1，L2，L3）
（见注1）

额定电流 A (rms) 0.8 1.1 2.0 3.4 5.5 4.0 5.4 7.0 9.5 12.0 17.0 24.0 32.0 41.0 81.0

导线尺寸 mm2 1.25 1.25 1.25 1.25 2 2 2 2 3.5 3.5 3.5 5.5 8 14 22

螺钉尺寸 – – M4 M4 M5 M6 M6 M8

扭矩 Nˇm – 1.2 1.2 2 2.5 2.5 6

控制回路
电源输入
（L1C，L2C）

额定电流 A (rms) 0.13 0.13 0.13 0.13 0.13 0.15 0.15 0.15 0.15 0.15 0.15 0.15 0.27 0.27 0.30

导线尺寸 mm2 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25

螺钉尺寸 – – M4 M4 M4 M4 M4 M4

扭矩 Nˇm – 1.2 1.2 1.2 1.2 1.2 1.2

伺服电机
连接端子
（U，V，
W， ）
（见注2）

额定电流 A (rms) 0.44 0.64 0.91 2.1 2.8 3.8 5.7 7.6 11 .6 18.5 24.8 32.9 46.9 54.7 7.8

导线尺寸 mm2 1.25 1.25 1.25 1.25 1.25 2 2 3.5 3.5 3.5 5.5 8 14 14 22

螺钉尺寸 – – M4 M4 M5 M6 M6 M8

扭矩 Nˇm – 1.2 1.2 2 2.5 2.5 6

接架接地
（　 ）

导线尺寸 mm2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2

螺钉尺寸 – M4 M4 M4 M4 M4 M4 M4 M4 M4 M4 M4 M4 M8 M8 M8

扭矩 Nˇm 1.2 1.2 1.2 1.2 1.2 1.2 1.2 1.2 1.2 1.2 1.2 1.2 6 6 6
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■ 端子台导线尺寸

● 100-V AC输入（R88D-WT□HL）

主回路电源输入
（L1C，L2C）

注    1. 　1，　2，B1和B2使用相同尺寸的导线。

注    2. 连接专用OMRON电力电缆与伺服电机连接端子。电力电缆与伺服电机连接端子。与伺服电机连接端子。

● 200-V AC输入（R88D-WT□H）

扭矩

注    1. 　1，　2，B1和B2使用相同尺寸的导线和拧紧扭矩。

注    2. 连接专用OMRON电力电缆和伺服电机连接端子。电力电缆和伺服电机连接端子。和伺服电机连接端子。



系统设计和安装  第3章

3-18

AWG尺寸 标称横截面积
(mm2)

配置
（导线/mm2）

导通电阻
（/km）

环境温度容许电流
(A)

30℃ 40℃ 50℃
20 0.5 19/0.18 39.5 6.6 5.6 4.5
– 0.75 30/0.18 26.0 8.8 7.0 5.5

18 0.9 37/0.18 24.4 9.0 7.7 6.0
16 1.25 50/0.18 15.6 12.0 11.0 8.5
14 2.0 7/0.6 9.53 23 20 16
12 3.5 7/0.8 5.41 33 29 24
10 5.5 7/1.0 3.47 43 38 31
8 8.0 7/1.2 2.41 55 49 40
6 14.0 7/1.6 1.35 79 70 57
4 22.0 7/2.0 0.849 99 88 70

系统设计和安装  第3章

3-18

■ 导线尺寸和容许电流
下表列出了使用三根导线时的容许电流。

● 600-V耐热聚乙烯导线（HIV）（参考值）

1. 从伺服驱动器上拆卸端子台。

连接器型端子台

（示例：R88D-WT01H）

! 注  意 必须在接线前从伺服驱动器上拆下端子台。如果不拆卸端子台接线，会损坏伺服驱

动器。

2. 剥除导线末端的护层。

根据上面的端子台导线尺寸表，准备正确规格的导线，并剥去每根导线末端8 ~ 9 mm护层。

■ 端子台接线步骤
连接器型端子台用于1.5 KW或更低功率的伺服驱动器（R88D-WTA3H□ ~ R88D-WT15H）。下面将介绍这

些端子台的接线步骤。

8 to 9 mm8 ~ 9 mm
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AWG尺寸 标称横截面积
(mm2)

配置
（导线/mm2）

导通电阻
（/km）

环境温度容许电流
(A)

30℃ 40℃ 50℃
20 0.5 19/0.18 39.5 6.6 5.6 4.5
– 0.75 30/0.18 26.0 8.8 7.0 5.5

18 0.9 37/0.18 24.4 9.0 7.7 6.0
16 1.25 50/0.18 15.6 12.0 11.0 8.5
14 2.0 7/0.6 9.53 23 20 16
12 3.5 7/0.8 5.41 33 29 24
10 5.5 7/1.0 3.47 43 38 31
8 8.0 7/1.2 2.41 55 49 40
6 14.0 7/1.6 1.35 79 70 57
4 22.0 7/2.0 0.849 99 88 70

R88M-W□R88D-WT150H 5
6.

3
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3. 打开端子台中的插线槽。

 有下面两种打开插线槽的方法：

 • 用伺服驱动器配套的控制杆撬开插槽（如图A所示）。

 • 安装伺服驱动器时，将一个一字起子（末端宽度：3.0 ~ 3.5 mm）插入开口中，然后牢牢按下以 
  打开插槽（如图B所示）。

231-131J控制杆
（Wago Company of 
Japan Ltd）

210-120J螺丝起子
（Wago Company of 
Japan Ltd）

图A 图B

4. 将导线插入插槽中。

 将槽保持打开，插入导线末端。然后释放控制杆或螺丝起子，闭合插槽。

5. 将端子台装回伺服驱动器。

 所有端子全部接线后，将端子台重新装回伺服驱动器原位。

■ 1,500-r/min 伺服电机电力电缆电力电缆

使用15 kW伺服电机（R88M-W15K015T-□）时，按图所示制作电力电缆，连接伺服电机和伺电力电缆，连接伺服电机和伺，连接伺服电机和伺

服驱动器。

● 连接配置和外形尺寸

伺服驱动器
伺服电机
（电源连接器）

● 接线

伺服驱动器
伺服电机（电源连接器）

M8压接端子

M8压接端子

M8压接端子

M8压接端子

红色

白色

蓝色

绿色／黄色

电缆：AWG4 × 4C UL62

U相

V相

W相

信号 信号
连接器插头：
MS3106B32-17S (DDK Ltd.) 
电缆插头：
MS3057-20A (DDK Ltd.)
伺服电机
插座：
MS3102A32-17P (DDK Ltd.)

注 1. 伺服电机与伺服驱动器之间的最大接线距离为50 m。
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NFB X1

3.5 mm2

2 mm2

NFB X1

3.5 mm2

2 mm2
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注 2. 有制动器的伺服电机上有单独的电源和制动器连接器。因此在使用有制动器伺服电机时，要

求使用单独的R88A-CAWE□B电力电缆。R88A-CAWE电力电缆。R88A-CAWE。R88A-CAWE□B电力电缆只用于制动器线路接线（2电力电缆只用于制动器线路接线（2只用于制动器线路接线（2
芯）。

3-2-4 抗噪性能接线

使用的接线方法不同，系统的抗噪性也有显著的不同。本节将介绍如何正确接线以降

低噪声。

■ 接线方法

● R88D-WTA3H□～R88D-WT04H伺服驱动器（单相电源输入）

● R88D-WT05H～R88D-WT150H 伺服驱动器（三相电源输入）

AC电源

浪涌吸收器
噪声滤波器

接触器
金属导管

粗电源线（3.5 mm2）

机器接地

控制器电源
接地板

熔断器

AC电源

浪涌吸收器
噪声滤波器

接触器
金属导管

粗电源线（3.5 mm2）

机器接地

控制器电源接地控制箱

熔断器

• 电动机位于活动轴上时，将电机机架连接到机器接地。

• 使用接地板用于每个单元的机架接地，如上图所示，然后在一个点上接地。

接地板

接地控制箱

3级接地
（100 W或
以下）

3级接地
（100 W或
以下）
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NFB X1

3.5 mm2

2 mm2

NFB X1

3.5 mm2

2 mm2

• 使用最小厚度为3.5mm2的接地线，布线时应使接地线尽可能短。

• 如果在顶部安装了非熔断型断路器，且穿过底部导管连接电源线，应使用金属管进行接线，确保输

入线与内部接线之间有足够的距离。如果同时使用输入和输出线，会降低抗噪性。

• 非熔断型断路器、浪涌吸收器和噪声滤波器（NF）应位于输入端子台（接地板）附近，输入/输出

线应隔离，并尽可能缩短接线距离。

• 如果安装了浪涌吸收器，则安装一个熔断器防止短路故障。一般来说，熔断器电流容量应是最大瞬

时电流的3倍左右。

• 按下面左图所示连接噪声滤波器。应尽可能在控制箱入口处安装噪声滤波器。

正确：隔离输入和输出

AC输入 AC输出

接地

错误：未有效过滤噪声

AC输入

接地

AC输出

• 电源电缆应尽可能使用双绞线电缆，或捆扎电缆。

正确: 正确扭绞 正确: 捆扎电缆
驱动器 驱动器

捆扎

• 接线时，隔离电源电缆与信号电缆。

■ 选择部件

本节将介绍选择提高抗噪性所需连接部件的标准。这些标准包括容量性能、适用范围

等等。详情请直接与制造商联系。

或



系统设计和安装  第3章

3-22

W 电源电压 型号 容量 额定电流
A (rms)

涌入电流
（主电源回路）

A(0-p)

来自额定电流
(*125%)

非熔断型断路器
型号

单相 100 WTA3HL 30 W 1.1 90 1.375 NF30-SW 10A

100 WTA5HL 50 W 1.8 90 2.25 NF30-SW 10A

100 WT01HL 100 W 3 90 3.75 NF30-SW 10A

100 WT02HL 200 W 5.2 90 6.5 NF30-SW 10A

单相 200 WTA3H 30 W 0.8 90 1 NF30-SW 10A

200 WTA5H 50 W 1.1 90 1.375 NF30-SW 10A

200 WT01H 100 W 2 90 2.5 NF30-SW 10A

200 WT02H 200 W 3.4 90 4.25 NF30-SW 10A

200 WT04H 400 W 5.5 90 6.875 NF30-SW 10A

双相 200 WT05H 450 W 4 130 5 NF30-SW 15A

200 WT08H 750 W 5.4 130 6.75 NF30-SW 15A

200 WT10H 1 kW 7 130 8.75 NF30-SW 15A

200 WT15H 1.5 kW 9.5 130 11.875 NF30-SW 15A

200 WT20H 2 kW 12 140 15 NF30-SW 20A

200 WT30H 3 kW 17 140 21.25 NF30-SW 30A

200 WT50H 5 kW 28 140 35 NF50-SW 50A

200 WT60H 6 kW 32 140 40 NF50-SW 50A

200 WT75H 7.5 kW 41 140 51.25 NF100-SW 75A

200 WT15K0H 15 kW 81 140 101.25 NF100-SW 125A

■ 非熔断器断路器（NFB）
选择非熔断型断路器时，应考虑最大输出电流和涌入电流。

最大输入电流：

伺服驱动器的最大瞬时输出大约是额定输出的3倍，可执行3秒最大输出。因此，选择在300%额定最

大输出时，动作时间至少为5秒的非熔断型断路器。通用型和低速非熔断型断路器一般都适用。3-2-3 
端子台接线中的表格列出了每个伺服电机的额定电源输入电流。选择额定电流大于总有效负荷电流

（当使用多个伺服电机时）的非熔断型断路器。选择时，还要加入其它控制器的电流消耗等。

伺服驱动器涌入电流：

使用低速非熔断型断路器时，0.02秒内流过额定电流10倍的涌入电流。

对于多个伺服驱动器的同时涌入电流，按下表所示，为相应的伺服电机型号选择大于总涌入电流20 ms容许

电流的非熔断型断路器。

● 浪涌吸收器

使用浪涌吸收器吸收因雷电、异常电压等引起的电源输入线浪涌。选择浪涌吸收器时，应考虑变阻器

电压、浪涌抗扰度及抗能量。推荐使用下表中列出的浪涌吸收器。
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制造商 型号 变阻器
电压

最大限制
电压

浪涌抗扰度 抗能性 类型

Matsushita Electric ERZC20EK471(W) 470 V 775 V 5,000 A 150 J 模块
ERZC25EK471(W) 470 V 775 V 10,000 A 225 J
ERZC32EK471(W) 470 V 775 V 20,000 A 405 J

Ishizuka Electronics Co. Z25M471S 470 V 775 V 10,000A 235 J 模块
Z33M471S 470 V 775 V 20,000 A 385 J

注 1. Matsushita型号的（W）表示已通过UL和CSA认证。

注 2. 有关操作说明，请参看制造商文件。

注 3. 浪涌抗扰度是指8/20 ms的标准涌入电流的抗扰度。脉冲较宽时，降低电流或换成大容量浪涌吸收器。涌入电流的抗扰度。脉冲较宽时，降低电流或换成大容量浪涌吸收器。的抗扰度。脉冲较宽时，降低电流或换成大容量浪涌吸收器。

注 4. 抗能性是指2 ms的数值。可能无法在低于700 V时抑制高能脉冲。在这种情况下，使用绝缘变压器或电抗

器吸收浪涌。

● 用于电源输入的噪声滤波器

使用噪声滤波器来减弱外部噪声，消除来自伺服驱动器的噪声辐射。选择有效负载电流至少为额定电

流两倍的噪声滤波器。有效负载电流是3-2-3端子台接线中给出的主回路电源输入和控制回路电源输入

的额定电流之和。下表列出了将200 kHz-30 MHz之间减少40 dB的噪声滤波器。

类型 型号 额定电流 制造商

单相 GT-2050 5 A NEC TOKIN

LF-210N 10 A

LF-215N 15 A

LF-220N 20 A

三相 LF-315K 15 A NEC TOKIN

LF-325K 25 A

LF-335K 35 A

LF-380K 80 A

ZCW2210-01 10 A TDK

ZCW2220-01 20 A

ZCW2230-01 30 A

ZCW2240-01 40 A

ZACT2280-ME 80 A

注 1. 为减弱200 kHz或更低频率的噪声，使用绝缘变压器和噪声滤波器。对于30 MHz或更大的高频，使用铁

氧体磁芯和带直通型电容的高频噪声滤波器。

注 2. 如果要将多个伺服驱动器与单个噪声滤波器连接，则选择额定电流至少应是所有伺服驱动器额定电流之

和的两倍的噪声滤波器。

● 用于伺服电机输出的噪声滤波器

在伺服电机输出线上使用没有内置电容的噪声滤波器。选择额定电流至少为伺服驱动器连续输出的总

额定电流的两倍的噪声滤波器。下表中列出了推荐用于伺服电机输出的噪声滤波器。
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制造商 型号 额定电流 备注

NEC TOKIN LF-310KA 10 A 三相模块噪声滤波器

LF-320KA 20 A

LF-3510KA 50 A

LF-3110KA 110 A

注 1. 伺服电机输出线不能使用和电源相同的噪声滤波器。

注 2. 噪声滤波器通常使用50/60 Hz电源频率。如果这些噪声滤波器连接到11.7 kHz/5.9 kHz的输出

（伺服驱动器PWM频率），则会有很大（大约100倍）的漏电流经噪声滤波器的电容器，可能

会损坏伺服驱动器。

● 浪涌抑制器

为继电器、螺线管、制动器、离合器等装有感应线圈的负载安装浪涌抑制器。下表列出了浪涌抑制器

类型和推荐产品。

类型 特点 推荐产品

二极管 当不考虑复位时间时，二极管是用于负载的相对较小的装
置，如继电器。复位时间会增加，因为在切断电源时，浪
涌电压最低。用于24/48-V DC系统。

使用反向恢复时间短的快速恢复二极
管。

Fuji Electric Co., ERB44-06或同类产品

晶闸管或
变阻器

当感应线圈较大时（如在电磁制动器、螺线管等中）且需
要考虑复位时间时，对负载使用晶闸管和变阻器。切断电
源时，浪涌电压大约是变阻器浪涌电压的1.5倍。

按以下所示选择变阻器电压：

24-V DC系统： 39 V
100-V DC系统： 200 V
100-V AC系统： 270 V
200-V AC系统： 470 V

电容器
+电阻器

切断电源时，使用电容器和电阻器吸收浪涌振动。正确选
择电容器或电阻器可以缩短复位时间。

Okaya Electric Industries Co., Ltd.

CR-50500 0.5µF-50Ω
CRE-50500 0.5µF-50Ω 
S2-A-0 0.2µF-50Ω 

注 晶闸管和变阻器由下列公司制造。操作说明参见制造商文件。

 晶闸管：Ishizuka Electronics Co.

 变阻器：Ishizuka Electronics Co.、Matsushita Electric Industrial Co.

● 接触器

选择接触器时，需考虑回路的涌入电流和最大瞬时电流。前文的非熔断型断路器选择说明中包含了伺

服驱动器涌入电流，最大瞬时电流约是额定电流的两倍。下列列出了推荐使用的接触器。
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制造商 型号 额定电流 线圈电压

OMRON J7L-09 11 A 200 V AC

J7L-32 26 A

J7L-40 35 A

J7L-50 50 A

J7L-85 80 A

J7L-12 2级 12 A 24 V DC

3级 12 A

J7L-32 2级 25 A

3级 25 A

J7L-40 2级 35 A

3级 35 A

J7L-50 2级 45 A

3级 50 A

J7L-85 2级 65 A

3级 80 A

● 漏电断路器

选择设计用于变频器的漏电断路器。

伺服驱动器内的通断操作会在电机电枢中产生谐波电流漏泄。使用变频器漏电断路器不能检测到谐波

电流，从而防止因漏泄电流而使断路器动作。

选择漏电断路器时，请记住还需要考虑来自非伺服电机的其它设备的漏泄电流，例如使用切换电源的

机器、噪声滤波器、变频器等。有关漏电断路器的详情，请参看制造商目录。

下表中列出了每个伺服驱动器型号的伺服电机漏泄电流。

驱动器 漏电流（电阻器／电容器测量）
（商用电源频率范围）

R88D-WTA3HL～-WT02HL 16 mA

R88D-WTA3H～-WT04H 8 mA

R88D-WT05H～-WT10H 3 mA

R88D-WT15H 5 mA

R88D-WT20H/-WT30H 6 mA

R88D-WT50H 9 mA

R88D-WT60H/-WT75H 21 mA

R88D-WT150H 57 mA

注 1. 上述漏电流是指在伺服电机电源线长度小于10 m的情况下。（随电源线长度和绝缘而变化）。

注 2. 上述漏电流是指在正常温度和湿度的情况下。（随温度和湿度而变化）。
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漏电断路器连接示例示例

AC电源侧 
非熔断型断
路器 浪涌吸收器 漏电断路器

噪声
滤波器 伺服驱动器侧

● 谐波电流防范措施（AC电抗器）

AC电抗器用于抑制谐波电流。抑制电流发生的突然、快速变化。

1994年9月，国际工商会制定了家用电器和一般电器辐射的谐波抑制标准。为遵守该标准，需采用相

应的措施抑制谐波对电源线的影响。

根据要使用的伺服驱动器，选择正确的AC电抗器型号。

注 DC电抗器不能与R88D-WT60H ~ R88D-WT150H连接，所以应使用AC电抗器。

伺服驱动器 电抗器规格

型号 额定电流
 (A)

电感(mH) 电抗器类型

R88D-WTA3HL/A5HL/01HL R88A-PX5063 1.8 10.0 DC电抗器

R88D-WT02HL R88A-PX5062 3.5 4.7

R88D-WTA3H/A5H/01H R88A-PX5071 0.85 40.0

R88D-WT02H R88A-PX5070 1.65 20.0

R88D-WT04H R88A-PX5069 3.3 10.0

R88D-WT05H/08H/10H R88A-PX5061 4.8 2.0

R88D-WT15H/20H R88A-PX5060 8.8 1.5

R88D-WT30H R88A-PX5059 14.0 1.0

R88D-WT50H R88A-PX5068 26.8 0.47

R88D-WT60H 3G3IV-PUZBAB40A0.265MH 40 0.265 AC电抗器

R88D-WT75H 3G3IV-PUZBAB60A0.18MH 60 0.18

R88D-WT150H 3G3IV-PUZBAB90A0.12MH 90 0.12

R88D-WT60H～R88D-WT150HR88D-WTA3□～R88D-WT50H

DC电抗器连接示例 AC电抗器连接示例

DC电抗器
伺服驱动器

AC电抗器 伺服驱动器
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■ 提高编码器电缆抗噪性
OMNUC W系列使用串行编码器，其中S相信号来自编码器。S相通信速度为4 Mbit/s。
为提高编码器的抗噪性，接线和安装时采用下列措施。

• 务必使用规定的编码器电缆。

• 如果在中间断开线路，确保在线路上连接连接器，剥除的电缆护层不超过50mm。此外，还必须使

用屏蔽电缆。

• 不要缠绕电缆。如果电缆较长且缠绕，互感和自感将增大，并会引发故障。电缆必须完全伸展。

• 安装编码器电缆的噪声滤波器时，使用夹式滤波器。下表中列出了推荐使用的夹式滤波器型号。

制造商 名称 型号

NEC TOKIN EMI芯线 ESD-SR-25

TDK 夹式滤波器 ZCAT2032-0930

ZCAT3035-1330

ZCAT2035-0930A

• 不得将编码器电缆与制造器、螺旋管、离合器和阀门的电力电缆和控制电缆放在同一导管中。电力电缆和控制电缆放在同一导管中。和控制电缆放在同一导管中。

■ 提高控制输入／输出信号抗噪性
控制输入／输出信号受噪声干扰时，会影响定位。

• 控制电源（尤其是24 V DC）和外部工作电源使用完全隔离的电源。此外，还必须注意不要连接两

根电源接地线。在控制电源一次侧安装一个噪声滤波器。

• 尽可能隔离脉冲指令和偏差计数器复位输入线电源与控制电源。尤其注意不要连接两根电源接地

线。

• 建议脉冲指令和偏差计数器复位输出使用线驱动器。

• 脉冲指令和偏差计数器复位信号线必须使用屏蔽双绞线，并将屏蔽两端连接至机架接地。

• 速度和转矩指令信号线路必须使用屏蔽双绞线电缆，并将屏蔽两端连接机架接地。

• 如果控制电源线路较长，可在伺服驱动器输入部分或控制器输出部分控制电源与接地之间加装1 mF
叠片式陶瓷电容器来提高抗噪性。

• 编码器输出（A、B和Z相）线必须使用屏蔽双绞线，并将屏蔽两端接至机架接地。

• 对于集电极开路规格，应将导线长度保持在2 m以内。

3-2-5 接线符合EMC指令

如能满足本节中规定的接线条件，接线将符合EMC指令（EN55011 A级1组（EMI）、

EN61000-6-2（EMS））。当W系列经过EMC指令认证时，规定这些条件。它们受已连

接设备的安装和接线条件影响及将W系列安装在系统中的接线条件影响。因此，必须检

查整个系统的一致性。
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必须满足下列条件，以符合EC指令。

• 伺服驱动器必须安装在金属外壳（控制箱）中。（伺服电机不必装在在金属盒中）。

• 必须在电源线中插入噪声滤波器和浪涌吸收器。

• 输入／输出信号电缆和编码器电缆必须使用屏蔽电缆。（使用镀锡软钢线）。

• 控制箱的出线必须用金属导管或带叶片的导管封闭。（30 cm电力电缆、编码器电缆或连接器不必电力电缆、编码器电缆或连接器不必、编码器电缆或连接器不必

装入金属导管或导管）。

• 必须为带编织屏蔽的电缆安装铁氧体磁芯，并且必须将屏蔽直接连接到接地板。

■ 接线方法

注   1. 将铁氧体磁芯的电缆绕组作1.5匝。

注   2. 在线夹处剥离电缆护层，然后直接将屏蔽连接至金属板上。

注   3. 对于单相电源输入型号（R88D-WTA3H□ ~ R88D-WT04H），主回路电源输入端子将为L1和
L2。

• 当电机位于活动轴上时，将电机机架连接到机架接地。

• 为每个单元机架接地使用接地板，如上图所示，然后在一个点接地。

控制箱

AC
电源

金属导
AC管或
线管

最大2 m

浪涌吸收器

3级接地
（100 W或 
以下）

最大2 m

接地板
控制器电源

接触器 （见注3）

电机内置装置

铁氧体
磁芯

铁氧体
磁芯

铁氧体
磁芯

线夹

控制器

制动器
电源

噪声滤
波器

噪声滤
波器

铁氧体磁芯

线夹

铁氧体磁芯

金属导管
或线管 铁氧体

磁芯
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• 使用最小厚度为3.5 mm2的接地线，布线时应使接地线尽可能短。

• 如果在顶部安装了非熔断型断路器，且从底部导线连接电源线，应使用金属管进行接线，并确保输

入线和内部接线之间有足够的距离。如果同时连接输入和输出线，会降低抗噪性。

• 非熔断器断路器、浪涌吸收器和噪声波滤器应位于输入端子台（接地板）附近，输入／输出线应该

隔离，并保证最短的接线距离。

• 按下面的左图进行噪声滤波器接线。噪声滤波器应尽可能装在控制箱入口处。

正确：隔离输入和输出

AC输入 AC输出

接地

错误：未有效过滤噪声

AC输入

接地

AC输出

正确：正确扭绞 正确：捆扎电缆
驱动器

捆扎

• 电源电缆应尽可能使用双绞线，或捆扎电缆。

• 接线时，隔离电源电缆和信号电缆。

■ 控制箱结构

如果控制箱内有电缆开口、操作面板安装孔、门隙等的空隙，电波就会穿过这些空隙。

为防止这种情况发生，采取下列措施。

● 外壳结构

• 用金属制作控制箱外壳，并焊接顶部、底部和侧面的连接，使其可以导电。

• 组装时，剥除连接部位的涂漆（或在上漆时遮住这些部位），使它们可以导电。

• 紧固螺钉时，如果控制箱外壳中的间隙被打开，进行调整防止这种情况发生。

• 不得留有任何未连接的导电部件。

或

驱动器
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• 将外壳内的所有装置与外壳相连。

● 门结构

• 用金属制作门。

• 采用将门和外壳固定在一起的排水结构，不留间隙。（见下图）。

• 在门和外壳之间使用导电垫片，如下图所示。剥离门和外壳中导电密封接触部位的涂漆（或在上漆

时遮住这些部位），使其可以导电。

• 在紧固螺钉时，注意不要打开控制箱中的间隙。

外壳

门

控制箱

防油密封 导电密封

门

防油密封

导电密封

A–B截面视图

门（内视图）

■ 选择部件

本节将介绍提高抗噪性所需的连接部件的选择标准。这些标准包括容量性能、适用范围

等等。有关详情，请直接与制造商联系。
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● 非熔断型断路器（NFB）
选择非熔断型断路器时，应考虑最大输出电流和涌入电流。

最大输入电流：

伺服驱动器的最大瞬时输出约是额定输出的三倍，可以执行3秒钟的最大输出。因此，选择在300%额

定最大输出时，动作时间至少为5秒的非熔断型断路器。通用型和低速非熔断型断路器一般都适用。

3-2-3端子台接线中的表格列出了每个伺服电机的额定电源输入电流。选择额定电流大于总有效负荷电

流（当使用多个伺服电机时）的非熔断型断路器。选择时，还要加入其它控制器的电流消耗等。

伺服驱动器涌入电流：

使用低速非熔断型断路器时，0.02秒内流过的涌入电流是额定电流10倍。

对于多个伺服驱动器的同时涌入电流，按下表所示，为相应的伺服电机型号选择大于总涌入电流20 ms容许

电流的非熔断型断路器。

伺服驱动器 涌入电流(Ao-p)

控制回路电源 主回路电源

R88D-WTA3HL～-WT02HL 30 90

R88D-WTA3H～-WT04H 35 90

R88D-WT05H～-WT10H 60 130

R88D-WT15H 60 130

R88D-WT20H/-WT30H 60 140

R88D-WT50H 60 140

R88D-WT60H 65 140

R88D-WT75H 65 140

R88D-WT150H 65 140

● 浪涌吸收器

使用浪涌吸收器吸收因雷电、异常电压等引起的电源输入线上的浪涌。选择浪涌吸收器时，应考虑变

阻器电压、浪涌抗扰度及抗能量。对于200 V AC系统，使用变阻器电压为470 V的浪涌吸收器。推荐

使用下表中列出的浪涌吸收器。

制造商 型号 最大限制
电压

浪涌抗扰度 类型 备注

Okaya Electric

Industries Co., Ltd.

783 V 1,000 A 模块 电源线之间

783 V 1,000 A 电源线接地之间

注 1. 操作说明见制造商文件。

注 2. 浪涌抗扰度是指8/20 ms的标准涌入电流。如果脉冲较宽，则降低电流或换成大容量浪涌吸收器。涌入电流。如果脉冲较宽，则降低电流或换成大容量浪涌吸收器。。如果脉冲较宽，则降低电流或换成大容量浪涌吸收器。
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伺服驱动器
型号

噪声滤波器

型号 额定电流 额定电压 漏电流（见注） 制造商

R88D-WTA3HL～
WT01HL

SUP-P5H-EPR 5 A 250 V 0.6 mA (at 250 Vrms, 60 Hz) Okaya
Electric
Industries
Co., Ltd.R88D-WT02HL SUP-P8H-EPR 8 A

R88D-WTA3H～
WT02H

SUP-P5H-EPR 5 A 250 V 0.6 mA (at 250 Vrms, 60 Hz) Okaya
Electric
Industries
Co., Ltd.R88D-WT04H SUP-P8H-EPR 8 A

R88D-WT05H FN351-8/29 8 A 440 V 1.9 mA (at 400 Vrms, 50 Hz) Schaffner
R88D-WT08H～
WT15H

FN351-16/29 16 A 1.9 mA (at 400 Vrms, 50 Hz)

R88D-WT20H FN351-25/33 25 A 28 mA (at 400 Vrms, 50 Hz)
R88D-WT30H FN351-36/33 36 A 28 mA (at 400 Vrms, 50 Hz)
R88D-WT50H～
WT60H

FMAC-0934-5010 50 A 480 V 5 mA (at 440 Vrms, 50 Hz) TIMONTA

R88D-WT75H FMAC-0953-6410 64 A 5 mA (at 440 Vrms, 50 Hz)
R88D-WT150H FS5559-150-35 150 A 1.8 mA (at 480 Vrms, 50 Hz) Schaffner
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● 用于电源输入的噪声滤波器

伺服驱动器电源使用下列噪声滤波器。

注 Schaffner噪声滤波器所示的漏电流是当三相电源使用Y型连接时的数值。X型连接时的漏电流较

大。

外形尺寸
● SUP-P□H-EPR噪声滤波器（Okaya Electric Industries Co., Ltd.制造）

2个，f4.8孔

5个，M4
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型号 尺寸(mm)

A B C D E

FN351-8/29 180 115 100 85 60

FN351-16/29 200 150 136 120 65

FN351-25/33

FN351-36/33

型号 尺寸(mm)

A B C

FMAC-0934-5010 250 201 17

FMAC-0953-6410 308 231 34
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● FN351-□噪声滤波器（Schaffner制造）

● FMAC-□噪声滤波器（Timonta制造）

● FS5559-150-35噪声滤波器（Schaffner制造）
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型号 额定电流 额定电压 漏电流 制造商

SUP-P5H-EPR 5 A 250 V 0.6 mA (at 250 Vrms, 60 Hz) Okaya Electric
Industries Co.,
Ltd.

类型 特点 推荐产品

二极管

晶闸管或
变阻器

当不考虑复位时间时，二极管是用于负载的相对较小的装
置，如继电器。复位时间会增加，因为在切断电源时，浪
涌电压最低。用于24/48-V DC系统。

使用反向恢复时间短的快速恢复二极
管。

Fuji Electric Co., ERB44-06或同类产品

当感应线圈较大时（如在电磁制动器、螺线管等中）且需
要考虑复位时间时，对负载使用晶闸管和变阻器。切断电
源时，浪涌电压大约是变阻器浪涌电压的1.5倍。

按以下所示选择变阻器电压：

24-V DC系统： 39 V
100-V DC系统： 200 V
100-V AC系统： 270 V
200-V AC系统： 470 V

电容器
+电阻器

切断电源时，使用电容器和电阻器吸收浪涌振动。正确选
择电容器或电阻器可以缩短复位时间。

Okaya Electric Industries Co., Ltd.

CR-50500 0.5 µF-50Ω 
CRE-50500 0.5 µF-50Ω 
S2-A-0 0.2 µF-50Ω 

● 用于制动器电源的噪声滤波器

制动器电源使用下列噪声滤波器（尺寸见上面的SUP-P¨H-EPR图）。

● 浪涌抑制器

为继电器、螺线管、制动器、离合器等装有感应线圈的负载安装浪涌抑制器。下表列出了浪涌抑制器

类型和推荐产品。

● 漏电断路器

选择设计用于变频器的漏电断路器。

3-34

0.6 mA (250 Vrms, 60 Hz)

注 晶闸管和变阻器由下列公司制造。操作说明参见制造商文件。

 晶闸管：Ishizuka Electronics Co.

 变阻器：Ishizuka Electronics Co.、Matsushita Electric Industrial Co.

● 接触器

选择接触器时，需考虑回路的涌入电流和最大瞬时电流。前文的非熔断型断路器选择说明中包含了伺

服驱动器涌入电流，最大瞬时电流约是额定电流的两倍。下列列出了推荐使用的接触器。

制造商 型号 额定电流 线圈电压

OMRON LC1D09106 11 A 200 V AC

LC1D25106 26 A

LC1D40116 35 A

LC1D50116 50 A

LC1D80116 80 A

LC1D09106 11 A 24 V DC

LP1D25106 26 A

LP1D40116 35 A

LP1D50116 50 A

LP1D80116 80 A

系统设计和安装  第3章
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伺服驱动器内的通断操作会在电机电枢中产生谐波电流漏泄。使用变频器漏电断路器不能检测到谐波

电流，从而防止因漏泄电流而使断路器动作。

选择漏电断路器时，请记住还需要考虑来自非伺服电机的其它设备的漏泄电流，例如使用切换电源的

机器、噪声滤波器、变频器等。有关漏电断路器的详情，请参看制造商目录。

下表中列出了每个伺服驱动器型号的伺服电机漏泄电流。

驱动器 漏电流（电阻器／电容器测量）
（商用电源频率范围）

R88D-WTA3HL～-WT02HL 16 mA

R88D-WTA3H～-WT04H 8 mA

R88D-WT05H～-WT10H 3 mA

R88D-WT15H 5 mA

R88D-WT20H/-WT30H 6 mA

R88D-WT50H 9 mA

R88D-WT60H/-WT75H 21 mA

R88D-WT150H 57 mA

注   1. 上述漏电流是指在伺服电机电源线长度小于10 m的情况下。（随电源线长度和绝缘而变化）。

注   2. 上述漏电流是指在正常温度和湿度的情况下。（随温度和湿度而变化）。

漏电断路器连接示例示例

AC电源侧
非熔断型断
路器 浪涌吸收器 漏电断路器

噪声
滤波 伺服驱动器侧

■ 提高编码器电缆抗噪性
OMNUC W系列使用串行编码器，其中S相信号来自编码器。S相通信速度为4 Mbit/s。
为提高编码器的抗噪性，接线和安装时采用下列措施。

• 务必使用规定的编码器电缆。

• 如果在中间断开线路，确保在线路上连接连接器，剥除的电缆护层不超过50 mm。此外，还必须使

用屏蔽电缆。

• 不要缠绕电缆。如果电缆较长且缠绕，互感和自感将增大，并会引发故障。电缆必须完全伸展。
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• 安装编码器电缆的噪声滤波器时，使用夹式滤波器。下表中列出了推荐使用的夹式滤波器型号。

制造商 名称 型号

NEC TOKIN EMI芯线 ESD-SR-25

TDK 夹式滤波器 ZCAT2032-0930

ZCAT3035-1330

ZCAT2035-0930A

• 不得将编码器电缆与制造器、螺旋管、离合器和阀门的电力电缆和控制电缆放在同一导管中。电力电缆和控制电缆放在同一导管中。和控制电缆放在同一导管中。

■ 提高控制输入／输出信号抗噪性
控制输入／输出信号受噪声干扰时，会影响定位。电源和接线时采用下面的方法。

• 控制电源（尤其是24 V DC）和外部工作电源使用完全隔离的电源。此外，还必须注意不要连接两

根电源接地线。在控制电源一次侧安装一个噪声滤波器。

• 尽可能隔离脉冲指令和偏差计数器复位输入线电源与控制电源。尤其注意不要连接两根电源接地

线。

• 建议脉冲指令和偏差计数器复位输出使用线驱动器。

• 脉冲指令和偏差计数器复位信号线必须使用屏蔽双绞线，并将屏蔽两端连接至机架接地。

• 速度和转矩指令信号线路必须使用屏蔽双绞线电缆，并将屏蔽两端连接机架接地。

• 如果控制电源线路较长，可在伺服驱动器输入部分或控制器输出部分控制电源与接地之间加装1 mF
叠片式陶瓷电容器来提高抗噪性。

• 编码器输出（A、B和Z相）线必须使用屏蔽双绞线，并将屏蔽两端接至机架接地。

• 对于集电极开路规格，应将导线长度保持在2 m以内。
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3-3 再生能量吸收

伺服驱动器有内部再生能量吸收电路，用于吸收如在伺服电机减速期间产生的再生能

量，从而防止DC电压上升。然后，当来自伺服电机的再生能量过大时，会发生过电流

错误。如果发生这种情况，必须采取措施，通过改变运行模式等降低产生的再生能量，

或通过连接外部再生电阻提高再生能量吸收能力。

3-3-1 再生能量计算

■ 横轴

伺服电机操作

伺服电机输出
转矩

注 在输出转矩图中，正向上的加速为正值，反向上的加速为负值。

• 从下列公司式中得出Eg1和Eg2的再生能量值。

Eg1
1
2

2π
60

N1 TD1 t1 [J]

Eg2
1
2

2π
60

N2 TD2 t2 [J]

=

=

N1，N2：开始减速时的转速[r/min] 
TD1，TD2：减速转矩[N•m]
t1，t2：减速时间[s]

注 会因绕组电阻产生一定的损耗，因此实际再生能量大约是公式计算值的90%左右。

• 对于带内部电容器以吸收再生能量的伺服驱动器型号（即400 W以下功率的型号），Eg1或Eg2（单

位：J）的值必须小于伺服驱动器的再生能量吸收能力（型号不同，吸收能力也不同。详见3-3-2伺
服驱动器再生能量吸收能力）。

=

=
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• 对于带内部再生电阻以吸收再生能量的伺服驱动器型号（即500 W或以上功率的型号），必须计算

再生功率Pr（单位：W）的平均值，且该值必须小于伺服驱动器再生能量吸收能力。（型号不同，

吸收能力也不同。详见3-3-2伺服驱动器再生能量吸收能力）。

再生功率（Pr）的平均值是再生电阻在一个运行周期中消耗的功率。

Pr = (Eg1 + Eg2)/T [W]
T：运行周期  [s]

■ 纵轴

伺服电机 
操作

伺服电机
输出转矩

上升

下降

注 在输出转矩图中，正向（上升）上的加速为正，反向（下降）的加速为负。

• 从下列公式中得出Eg1，Eg2和Eg3的再生能量值。

Eg1
1
2

2
60

N1 TD1 t1 [J]

Eg2
2
60

N2 TL2 t2 [J]

Eg3
1
2

2
60

N2 TD2 t3 [J]

π

π

π

N1，N2：开始减速时的转速[r/min] 
TD1，TD2：减速转矩[N•m]
TL2：下降时的转速 [N•m]
t1，t3：减速时间[s]
t2：下降时的恒速行进时间[s]

注 会因绕组电阻产生一定的损耗，因此实际再生能量大约是公式计算值的90%左右。
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• 对于带内部电容器以吸收再生能量的伺服驱动器型号（即400 W以下功率的型号），Eg1或Eg2（单

位：J）的值必须小于伺服驱动器的再生能量吸收能力（型号不同，吸收能力也不同。详见3-3-2伺
服驱动器再生能量吸收能力）。

• 对于带内部再生电阻以吸收再生能量的伺服驱动器型号（即500 W或以上功率的型号），必须计算

再生功率Pr（单位：W）的平均值，且该值必须小于伺服驱动器再生能量吸收能力。（型号不同，

吸收能力也不同。详见3-3-2伺服驱动器再生能量吸收能力）。

再生功率（Pr）的平均值是再生电阻在一个运行周期中消耗的功率。

Pr = (Eg1 + Eg2 + Eg3)/T [W] 
T：运行周期  [s]

3-3-2 伺服驱动器再生能量吸收能力

■ 伺服驱动器的内部再生电阻量
W系列伺服驱动器通过内部电容器或电阻器吸收再生能量。如果再生能量大于内部处理能力，会产生

过电压错误，不能继续运行。下表中列出了一台伺服驱动器可以吸收的再生能量（和再生量）。如果

超出这些数值，则应采取下列措施。

• 连接外部再生电阻（提高再生处理能力）。

• 降低运行转速（再生量与转速的平方成比例）。

• 延长减速时间（减少单位时间内产生的再生能量）。

• 延长运行周期，即周期时间（降低平均再生功率）。
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伺服驱动器 内部电容器可吸收的
再生能量（J）
（见注1）

内部再生电阻

可吸收的平均再生量
（W）

电阻（Ω）

R88D-WTA3HL 7.8 – –

R88D-WTA5HL 15.7 – –

R88D-WT01HL 15.7 – –

R88D-WT02HL 15.7 – –

R88D-WTA3H 18.5 – –

R88D-WTA5H 18.5 – –

R88D-WT01H 37.1 – –

R88D-WT02H 37.1 – –

R88D-WT04H 37.1 – –

R88D-WT05H – 12 50

R88D-WT08H – 12 50

R88D-WT10H – 12 50

R88D-WT15H – 14 30

R88D-WT20H – 28 25

R88D-WT30H – 28 12.5

R88D-WT50H – 56 8

R88D-WT60H – – –

R88D-WT75H – – –

R88D-WT150H – – –

注   1. 这些是100 V AC型号在100 V AC时的值以及200 V AC型号在200 V AC时的值。

注   2. R88D-WT60H ~ R88D-WT150H型号没有内置再生处理电路。必须按照再生量连接外部电阻。

3-3-3 由外部再生电阻吸收再生能量

如果再生能量超出伺服驱动器本身的吸收能力，则必须连接外部再生电阻。可使用外部

再生电阻器或外部再生电阻单元（用于R88D-WT60H ~ R88D-WT150H）提供电阻。可

以单独使用电阻器或电阻单元，或与其它电阻器/单元组合使用，以提供所需的再生处

理能力。

! 注  意 在伺服驱动器的B1和B2端子之间连接外部再生电阻器或外部再生电阻单元。连接

端子时，仔细确认端子名称。如果电阻器或电阻单元连接到错误的端子，会损坏伺

服电机。

注   1. 外部再生电阻可以达到约120°C的温度，因此安装时应远离热敏感装置和导线。此外，还应根

据辐射情况，安装辐射屏蔽。
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注   2. 外部再生电阻单元只用于R88D-WT60H ~ R88D-WT150H。不能连接其它伺服驱动器。

注   3. 有关外形尺寸, 请参看2-9外部再生电阻器／电阻单元。

■ 外部再生电阻器和外部再生电阻单元

● 规格

型号 电阻 额定功率 120°C时的再生 
功率吸收

热辐射 热控开关输出

R88D-RR22047S 
外部再生电阻器

47 W ± 5% 220 W 70 W t1.0 × □350
(SPCC)

工作温度：170°C
NC触点

R88D-RR88006 
外部再生单元

6.25 W ± 10% 880 W 180 W – –

注 下列外部再生电阻器为推荐使用的另一制造商Iwa-ki Musen Kenkyusho Co., Ltd的产品。详见制造商文件。

RH120N50WJ 50 W ± 5% 30 W（120°C时的再生量）

RH300N50WJ 50 W ± 5% 75 W（120°C时的再生量）

RH500N50WJ 50 W ± 5% 100 W（120°C时的再生量）

● 组合的外部再生电阻器（R88D-RR22047S）

注 电阻小于任何指定伺服驱动器的最小连接电阻时，不能组合使用。各伺服驱动器的最小连接电阻

见下表，并选择合适的组合。
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■ 伺服驱动器最小连接电阻和外部再生电阻器组合

伺服驱动器 最小连接
电阻（Ω）

外部再生电阻器组合

R88D-WTA3HL～
R88D-WT01HL

40 1

R88D-WT02HL 40 1, 2

R88D-WTA3H～
R88D-WT01H

40 1

R88D-WT02H/-WT04H 40 1, 2

R88D-WT05H～
R88D-WT10H

40 1, 2, 3

R88D-WT15H 20 1, 2, 3, 4, 5

R88D-WT20H/-WT30H 12 1, 2, 3, 4, 5, 6

R88D-WT50H 8 1, 2, 3, 4, 5, 6

R88D-WT60H 5.8 1, 2, 3, 4, 5, 6（或外部再生电阻单元）

R88D-WT75H/-WT150H 2.9 1, 2, 3, 4, 5, 6（或外部再生电阻单元）

● R88D-WT05H/-WT08H/-WT10H/-WT15H/-WT20H/-WT30H/-WT50H
拆下B2与B3之间的短路连接，然后在B1与B2端子之间连接一个外部再生电阻器。

外部再生电阻器

伺服驱动器 注 使用R88A-RR22047S时，连接热控开关输出，在打开此输

出时，关闭电源。

■ 连接外部再生电阻

● R88D-WTA3HL/-WTA5HL/-WT01HL/--WT02HL/-WTA3H/-WTA4H/-WTA5H/-WT01H/-W 
T02H/-WT04H

在B1与B2端子之间连接一个外部再生电阻器。

外部再生电阻器

伺服驱动器
← 拆下

注    1. 必须拆除B2与B3之间的短路接线。

　    2. 使用R88A-RR22047S时，连接热控开关输  

出，使输出打开时关闭电源。

● R88D-WT60H/-75H/-150H
在B1与B2之间连接一个外部再生电阻器或外部再生电阻单元。
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注 R88D-WT60H ~ R88D-WT150H型号没有内置再生处理电路，所以必须连接外部电阻。

外部再生电阻器或外部再生电阻单元

伺服驱动器 注    1. 使用R88A-RR22047S时，连接热控开关输出，在

此输出打开时，切断电源。

　    2. 用于R88A-RR88006（R1和R2没有极性）。

　    3. 根据所需的再生处理能力，单独或组合连接一个

外部再生电阻器或外部再生电阻单元。

R1（见
注2）

R2（见
注2）
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注意事项

确认不会对设备产生任何影响，然后再进行试运行。否则会导致设备损坏。

在实际操作前先检查新设定的参数是否可以正常执行。否则会导致设备损坏。

调整或设置更改幅度不要过大。否则会导致运行不稳定和人员受伤。

将伺服电机与机器分离，检查是否可以正常运行，然后再与机器相连。否则会导致人

员受伤。

发生报警时，排除报警起因，然后在确认安全后复位报警，恢复运行。否则会导致人

员受伤。

常规制动时，不要使用伺服电机的内置制动器。否则会引发故障。

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意

! 注  意
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4-1 运行步骤

安装、接线和连接电源后，检查伺服电机和伺服驱动器的工作情况。然后根据伺服电机

和伺服驱动器的使用按要求进行功能设置。参数设置不正确，可能导致伺服电机出现意

外的动作。根据本手册中的说明设置参数。

1. 装配和安装

 根据安装条件安装伺服电机和伺服驱动器（在确认无负载运行之前，不要连接伺服电机与机械系

统）。见3-1安装条件。

2. 接线和连接

 连接电源和外围设备。必须满足规定的安装和接线要求，尤其是满足EC指令的型号。见3-2接
线。

3. 运行前的准备工作

 接通电源前先检查必要的项目。通过显示屏检查伺服驱动器是否存在内部错误。如果使用带绝对

值编码器的伺服电机，则应首先设置绝对值编码器。见4-4-2绝对值编码器设置和电池更换。

4. 检查运行

 通过无负载点动运行检查伺服电机和伺服驱动器的运行情况。见4-4-3重要参数。

5. 功能设定

 根据运行条件通过用户参数设置功能。见4-4-4参数详细说明和4-5运行功能。

6. 试运行

 关闭电源然后再重新接通启动参数设定值。使用带绝对值编码器的伺服电机时，设置绝对值编码

器并设置运动控制单元的初始参数。接通电源，并检查保护功能，如紧急停止和运行限制，是否

可靠。检查低速和高速时的运行情况（使用主机控制器的指令）。见4-6试运行步骤。

7. 调整

 按要求手动调整增益。按要求进一步调整各种功能以提高控制性能。见4-7进行调整和4-8高级调

整功能。

8. 运行

 现在可以开始运行。发生故障时，请参看第5章故障排除。
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4-2 运行前的准备工作

本节将介绍伺服电机和伺服驱动器安装和接线后准备机械系统运行的步骤。本节闸述了

接通电源前后需要检查的项目，以及在使用带绝对值编码器的伺服电机时的设置步骤。

4-2-1 接通电源和检查指示灯

■ 接通电源前需要检查的项目

● 检查电源电压
• 检查并确认电源电压在以下规定范围内。

R88D-WT¨HL（单相100 V AC输入）

主回路电源： 单相100/115 V AC（85 ~ 127 V）50/60 Hz 
控制回路电源：单相100/115 V AC（85 ~ 127 V）50/60 Hz 
R88D-WTA3H/A5H/01H/02H/04H（单相200 V AC输入）

主回路电源： 单相200/230 V AC（170 ~ 253 V）50/60 Hz
控制回路电源：单相200/230 V AC（170 ~ 253 V）50/60 Hz
R88D-WT05H/08H/10H/15H/20H/30H/50H/60H/75H/150H（3相200 V AC输入）

主回路电源： 3相200/230 V AC（170 ~ 253 V）50/60 Hz

控制回路电源：单相200/230 V AC（170 ~ 253 V）50/60 Hz

● 检查端子台接线
• 必须将主回路电源输入（L1/L2或L1/L2/L3）和控制回路电源输入（L1C/L2C）与端子台正确连

接。

• 伺服电机的红色（U），白色（V）和蓝色（W）电源线与黄色／绿色接地线（  ）必须与端子

台正确连接。

● 检查伺服电机
• 伺服电机上应无负载（不与机械系统连接）

• 必须牢固连接伺服电机上的电源线。

● 检查编码器连接器
• 编码器电缆必须与伺服驱动器的编码器连接器（CN2）牢固连接。

• 编码器电缆必须与伺服电机的编码器连接器牢固连接。

● 检查控制连接器
• 控制电缆必须牢固连接到输入／输出控制连接器（CN1）上。

• 运转指令（RUN）必须为OFF。
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● 检查参数单元连接
• 参数单元（R88A-PR02W）必须与CN3连接器牢固连接。

■ 接通电源
• 首先进行初步检查，然后接通控制回路电源。主回路电源是否接通与此无关。

• 电源接通后，大约2秒钟后接通ALM输出。在此期间（电源接通且主机控制器已连接时），不

要尝试使用主机控制器检测报警。

■ 检查显示
• 接通电源时，指示灯或参数单元上将显示以下代码之一。

注 1. “bb”（基本模块）表示伺服电机未通电。

注 2. 报警代码（报警显示中显示的编号）随错误内容而相应改变。

注 3. 第一次使用带绝对值编码器的伺服电机时，将显示A.81（备用错误）。通过设置绝对值编码器 
 清除该错误（见4-2-2绝对值编码器设置和电池更换）。

• 如果显示正常（即无错误），手动正转和反转伺服电机轴，确认与速度显示上的正和负符号一

致。在监控模式下用面板上的设定开关或参数单元显示速度反馈，然后正转和反转伺服电机

轴。

Normal (Base Block) Error (Alarm Display)正常（基本模块） 错误（报警显示）

PR02W
operation

Front panel
key operation

Display example Explanation

(Baseblock display)

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the MODE/SET Key once again to change to
Setting Mode.
Press the MODE/SET Key once again to change to
Monitor Mode.

(Press and hold 
for 1 s min.)

Press the DATA Key to display the Servomotor speed
(r/min). Un000 is the speed feedback monitor number.
(See note 1.)

Rotate the Servomotor shaft
forwards by hand.

Rotate the Servomotor shaft forward to check that the
load is displayed. (Refer to the diagram below.)

Rotate the Servomotor shaft
in reverse by hand.

Rotate the Servomotor shaft in reverse to check that the
load is displayed. (Refer to the diagram below.)

PR02W
操作

面板键
操作

显示示例 说明

手动正转伺服电机轴。

手动反转伺服电机轴。

（按下并至少保持

1s）

（基本模块显示）

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

再次按下MODE/SET键切换至设定模式。

再次按下MODE/SET键切换至监控模式。

按下DATA键，显示伺服电机速度（r/min）。Un000是速
度反馈监控号。（见注1）

正转伺服电机轴，检查负载是否显示。（见下图）

反转伺服电机轴，检查负载是否显示。（见下图）
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注 1. 如果使用面板上的操作键，请按下DATA键并保持1秒以上。

注 2. 有关运行详情见4-3-1操作说明。

如果伺服电机旋转方向与速度反馈监控符号不一致，说明编码器电缆可能未正确接线。检查每根

电缆的导通性。

• 如果发生错误，见第5章故障排除，并采取必要的措施。

Reverse rotation

Forward rotation

Seen from the Servomotor output shaft, counterclockwise
(CCW) is forward rotation, and clockwise (CW) is reverse rota-
tion.

Forward/reverse Servomotor rotation伺服电机正转／反转

反转

正转

从伺服电机输出轴向电机看，逆时针（CCW）转动是正转，顺时针转
动（CW）是反转。

使用带绝对值编码器的伺服电机时，必须设置绝对值编码器。第一次连接电池单元

（R88A-BAT01W）与绝对值编码器，或者将机械旋转数据设为0进行试运行时，需要设

置编码器。

■ 绝对值编码器设置步骤
• 必须完全按本步骤执行。步骤执行过程中发生任何错误，都可能引发故障。

● 在系统检查模式中设置绝对值编码器（Fn008）

Absolute encoder setup in
System Check Mode PGCL1 displayed.

PGCL5 set.

Setup operation
Flashing donE displayed
(setup complete).

(1 s later)

Returns to PGCL5.

1 s min.

1 s min.

显示PGCL1。

（1 s后）

1 s以上

设置PGCL5。

设置操作

闪烁显示donE
（设置完成）。

返回PGCL5。

4-2-2 绝对值编码器设置和电池更换

在系统检查模式中
设置绝对值编码器

1 s以上
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PR02W
operation

Front panel
key operation

Display example Explanation

Status Display Mode. (See note.)

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to select function Fn008.

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to enter the absolute encoder setup functions. PGCL1
will be displayed.
Press the Up Key to display PGCL5.

Press the MODE/SET Key to set up the absolute
encoder. When setup is complete, “donE” will flash for
approximately 1 s.

(Approx. 1 s later) After “donE” has been displayed, the display will return
to “PGCL5.”

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display the System Check Mode function code.

● 操作步骤

PR02W
操作

状态显示模式。（见注）

面板键
操作

显示示例 说明

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

按向上或向下键选择功能Fn008。

按下DATA键（前面板：按住DATA键1 s以上）输入绝对值
编码器设置功能。将显示PGCL1。

按向上键，显示PGCL5。

按下MODE/SET键设置绝对值编码器。设置结束后，
“donE”将持续闪烁约1秒钟。

“donE”显示后，显示返回“PGCL5”。

按下DATA键（面板：按DATA键1 s）显示系统检查模式功
能代码。

注 首次连接带绝对值编码器的伺服电机并接通电源后，将在屏幕上显示A.81（备用错误）。

● 接通电源

设置操作不会取消报警（A.81）。关断电源（检查电源指示灯熄灭）然后再接通电源，取消报

警。电源再次接通后，如果不发生错误，则设置完成。如果发生报警（A.81），则重复前面的步

骤。

■ 其它设置操作

● 试运行设置
• 需按照上述设置检查伺服电机和伺服驱动的（无负载）操作。连接伺服电机和机械系统进行试

操作时，绝对值编码器转速可能过大。如果发生这种情况，因此必须进行重新设置。

• 连接至CV500-MC221/421或C200H-MC221运动控制单元时，在机械起点附近执行设置。设置

CV500-MC221/MC421或C200H-MC221运动控制单元的初始值时，如果绝对值数据超过±32,767脉
冲，会生成一个错误（该限值不适用于CS1W-MC221/MC241运动控制单元）。

注 OMNUC W系列绝对值编码器的转数和输出范围与以前的型号（U系列）不同。

W系列： 转数和输出范围：–32,768 ~ 32,767
U系列： 转数和输出范围：–99,999 ~ 99,999

在转数和输出范围内设置操作范围。

1 s以上

1 s以上

（约1 s以后）
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● 更换电池单元时的设置
• 更换电池单元后，如果发生报警（A.81），则需要重新设置。

• 连接至CV500-MC221/421或C200H-MC221运动控制单元时，在机械原点附近执行设置（该限值不适

用于CS1W-MC221/MC241运动控制单元）。旋转数据将不同于更换电池前的数据，所以需要复位运

动控制单元初始参数（包括CS1W-MC221/MC421运动控制单元）。

注 电池单元更换后，如果没有报警发生，则不需要设置和复位运动控制单元的初始参数。如果在电

池单元电量耗尽前正确更换了电池单元，不会生成错误报警。有关电池单元使用寿命和更换方法

见4-2-2绝对值编码器设置和电池更换。

● 其它需要设置的情况
• 从连接器（伺服驱动器或伺服电机侧）上拆下编码器电缆时，绝对值编码器内的数据将被清

空。在这种情况下，应立即重新设置。

• 如果电池单元中的电量完全耗尽，绝对值编码器中的数据将被清空。在这种情况下，应更换电池单元

并重新设置。

4-3 试运行

本节将介绍伺服电机和伺服驱动器的基本运行和点动运行。

4-3-1 操作说明

• R88A-PR02W参数单元和伺服驱动器面板设定键的键操作会随使用功能而有所不同。不论用哪

种方法都能获得相同的设置和运行结果。

• 连接参数单元时，面板上的指示灯（7段LED）会闪烁，设定键不能使用。

4-8
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� Keys and Functions
PR02W Front panel

keys
Function

Alarm reset

Mode switching
Data memory
Servo ON/OFF during jog op-
erations
Switching between parameter
display and data display; data
memory
Increments parameter numbers
and data values.
Decrements parameter num-
bers and data values.
Left shift for operation digits

Right shift for operation digits

� Modes
OMNUC W-series AC Servo Drivers have the following four modes.

Mode Function
Status Display
Mode

This mode displays the internal Servo Driver status using bit display (LED lit/not lit) and
symbol display (7-segment 3-digit LEDs).
Bit display: Control-circuit power supply ON display, main-circuit power supply ON
display, baseblock, in position, speed conformity, rotation detection, command pulses
being input, speed command being input, torque command being input, deviation
counter reset signal being input
Symbol display: Baseblock (bb), operating (run), forward rotation prohibited (Pot), re-
verse rotation prohibited (not), alarm display (A.��), key operation disabled (nO OP),
setting error (Error)

System Check
Mode

Alarm history display, rigidity setting during online auto-tuning, jog operation, Servomo-
tor origin search, user parameter initialization, alarm history data clear, online auto-tun-
ing results storage, absolute encoder setup, automatic command offset adjustment,
manual command offset adjustment, manual analog monitor output offset adjustment,
analog monitor output scaling, automatic Servomotor current detection offset adjust-
ment, manual current detection offset adjustment, password setting, Servomotor pa-
rameters check, version check, absolute encoder rotation setting change

Settings Mode This is the mode for setting and checking user parameters (Pn���)
Monitor Mode This mode monitors the I/O status for each signal and internal Servo Driver data.

Speed feedback, speed commands, torque commands, number of pulses from Z-
phase, electrical angle, internal signal monitor, external signal monitor, command pulse
speed display, position displacement, cumulative load rate, regeneration load rate, dy-
namic brake load rate, input pulse counter, feedback pulse counter

Parameter Unit Servo Driver front panel
settings area
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■ 键和功能
前面板键

报警复位

功能

模式切换
数据存储

点动运行时伺服ON/OFF

在参数显示和数据显示之间切换；
存储数据

增大参数号和数值。

减小参数号和数值。

操作位左移

操作位右移

■ 模式
OMNUC W-系列AC伺服驱动器有以下四种模式。

模式 功能

状态显示模式 此模式用位显示（LED点亮／不点亮）和代码显示（7段3位LED）显示内部伺服驱动器状
态。

位显示：控制回路电源ON，主回路电ON，基本模块，定位完成，速度一致，运转检出，
指令脉冲输入中，速度指令输入中，转矩指令输入中，偏差计数器复位信号输入中

代码显示：基本模块（bb），运转中（run），正转禁止（Pot），反转禁止（not），报警
显示（A.¨¨），禁用键操作（nO OP），设置错误（Error）

系统检查模式 报警历史显示，在线自动调整时的刚度设定，点动运行，伺服电机起点搜索，用户参数初
始化，报警历史数据清空，在线自动调整结果保存，绝对值编码器设置，自动指令偏移调
整，手动指令偏移调整，手动模拟监控输出偏移调整，模拟监控输出比例，自动伺服电机
电流检出偏移调整，手动电池检出偏移调整，密码设定，伺服电机参数检查，版本检查，
绝对编码器旋转设置更改。

设定模式 此模式用于设置和检查用户参数（Pn¨¨¨）
监控模式 此模式监控每个信号的输入／输出状态和内部伺服驱动器数据。

速度反馈，速度指令，转矩指令，自Z-相的脉冲数，电角，内部信号监控，外部信号监控，指令脉
冲速度显示，位置偏差，累积负载率，再生负载率，动态制动负载率，输入脉冲计数器，反馈脉
冲计数器

4-9
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� Mode Changes and Display Contents
� Use the MODE/SET Key to change modes.

� Use the Up and Down Keys to change parameter and monitor numbers.

Status Display Mode Bit Displays
Control-circuit power ON
Main-circuit power ON
Base block (Servomotor not receiving power)
In position / Speed conformity
Torque commands being input /
Deviation counter reset signal being input
Command pulses being input /
Speed commands being input
Servomotor rotation detected

Symbol Displays

System Check Mode Alarm history display (See 4-11-1 Alarm History)

Settings Mode Function selection switch

Monitor Mode Speed feedback

Feedback pulse counter

Regeneration resistance capacity

See 4-4-4 Parameter Details

See 4-9-3 Monitor Mode

Alarm display

In operation (running)

Forward rotation prohibited

Reverse rotation prohibited

Base block

Servomotor origin search (See 4-11-3 Servomotor Origin Search)

Rigidity setting during online auto-tuning (See 4-11-2 Online Auto-tuning Related
Functions)
Jog operation (See 4-3-2 Jog Operation)

User parameter initialization (See 4-11-4 User Parameter Initialization)

Alarm history data clear (See 4-11-1 Alarm History)

Online auto-tuning results storage (See 4-11-2 Online Auto-tuning Related Functions)

Absolute encoder setup (See 4-2-2 Absolute Encoder Setup and Battery Changes)

Automatic command offset adjustment (See 4-11-5 Command Offset Adjustment)

Manual speed command offset adjustment (See 4-11-5 Command Offset Adjustment)

Manual analog monitor output offset adjustment (See 4-11-6 Analog Monitor Output
Adjustment)
Analog monitor output scaling (See 4-11-6 Analog Monitor Output Adjustment)
Automatic Servomotor current detection offset adjustment (See 4-11-7 Servomotor
Current Detection Offset Adjustment)
Manual current detection offset adjustment (See 4-11-7 Servomotor Current
Detection Offset Adjustment)
Password setting (See 4-11-8 Password Setting)

Servomotor parameters check (See 4-11-9 Checking Servomotor Parameters)
Version check (See 4-11-10 Checking Version)
Absolute Encoder rotation setting change (See 4-11-11 Changing Absolute Encoder
Rotation Setting)

See 4-9-2 Status Display Mode.

---

---

Manual torque command offset adjustment (See 4-11-5 Command Offset Adjustment)

Option Unit detection results clear (See 4-11-12 Clearing Option Unit Detection Results
(F014).
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■ 模式切换和显示内容
• 使用MODE/SET键切换模式。

• 使用向上和向下键更改参数和监控编号。

状态显示模式

系统检查模式

设定模式

监控模式

位显示
控制回路电源ON
主回路电源ON
基极封锁（伺服电机未通电）
定位完成／速度一致
转矩指令输入中／
偏差计数器复位信号输入中
指令脉冲输入中／
速度指令输入中
伺服电机运转检出

代码显示

基极封锁

运转中

正转禁止

反转禁止

报警显示

见4-9-2状态显示模式。

报警历史显示（见4-11-1报警历史）

在线自动调整时刚度设定（见4-11-2在线自动调整的相关功能）

点动运行（见4-3-2点动运行）

伺服电机原点搜索（见4-11-3伺服电机原点搜索）

用户参数初始化（见4-11-4用户参数初始化）

报警历史数据清空（见4-11-1报警历史）

在线自动调整结果保存（见4-11-2在线自动调整的相关功能）

绝对编码器设置（见4-2-2绝对编码器设置和电池更换）

自动指令偏移调整（见4-11-5指令偏移调整）

手动速度指令偏移调整（见4-11-5指令偏移调整）

手动转矩指令偏移调整（见4-11-5指令偏移调整）

手动模拟监控输出偏移调整（见4-11-6模拟监控输出调整）

模拟监控输出比例（见4-11-6模拟监控输出调整）

自动伺服电机电流检出偏移调整（见4-11-7伺服电机电流检出偏移调整）

手动电流检出偏移调整（见4-11-7伺服电机电流检出偏移调整）

密码设定（见4-11-8密码设定）

伺服电机参数检查（见4-11-9检查伺服电机参数）

版本检查（见4-11-10检查版本）

绝对值编码器旋转设置更改（见4-11-11更改绝对值编码器旋转设置）

可选单元检出结果清空（见4-11-12清空可选单元检出结果（F014））。

见4-4-4参数详细说明

见4-9-3监控模式

功能选择切换

再生电阻容量

速度反馈

反馈脉冲计数器

4-10
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� Basic Operations in Each Mode

Status Display Mode displays all information that can be displayed in this mode
using 5-digit 7-segment LEDs. Consequently, there are no Key operations in this
mode.

Function code

Setting Mode
Parameter number

Monitor number

Function contents

Note: The display contents and operation
vary depending on the function selected. Re-
fer to the specific page for each function for
details.

• In System Check Mode, set the function code (Fn���) using the Up or Down Key.

• After selecting the function code, press the DATA Key (front panel: DATA Key 1s min.) to execute the
function.

• Subsequent operations vary depending on the function selected. Refer to the specific page for each
function for details.

• When you have finished the function, press the DATA Key (front panel: DATA Key 1s min.) to return to
the function code display.

Parameter contents

Note: The parameter contents can be dis-
played either as n. followed by 4 digits (e.g.,
n.0010), or as a 5-digit number (e.g., 00080),
depending on the setting. Refer to 4-4 User
Parameters for details.

• In Setting Mode, use the Up or Down Key to set the parameter number (Pn���).

• If the parameter number is too big, you can set the operation to be performed more quickly while
changing the operation digits, using the Left Key (front panel: DATA Key for less than 1 s) or Right Key.

• After selecting the parameter number, press the DATA Key (front panel: DATA Key 1s min.) to display
the contents.

• To change the contents of the parameter, press the DATA Key (front panel: DATA Key 1s min.) to re-
cord the change.

• When you have finished settings, press the DATA Key (front panel: DATA Key 1s min.) to return to
parameter number display.

Monitor contents

Refer to 4-9-3 Monitor Mode for items that
can be monitored, and for the display con-
tents.

• In Monitor Mode, use the Up or Down Key to set the monitor number (Un���).

• After selecting the monitor number, press the DATA Key (front panel: DATA Key 1s min.) to display the
contents.

• When you have finished monitoring, press the DATA Key (front panel: DATA Key 1s min.) to return to
the monitor number display.

Status Display Mode

System Check Mode

Status display

1 s min.

1 s min.

1 s min.

Monitor Mode
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状态显示模式

系统检查模式

设定模式

监控模式

状态显示

功能代码

参数号

监控号

状态显示模式用5位7段LED显示可在该模式中显示的所有信息。所以在此模式下
没有键操作。

功能内容

注：显示内容和操作随选择的功能而不同。
见相关页上的功能详细说明。

• 在系统检查模式中，使用向上或向下键设置功能代码（Fn¨¨¨）。

• 选择功能代码后，按DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）执行功能。

• 随后的操作将随选择功能而不同。见相关页上的功能说明。

• 功能结束后，按DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）返回功能代码显示。

• 在设定模式中，使用向上或向下键设定参数号（Pn¨¨¨）。

• 参数号太大时，可在切换操作位时用向左键（前面板：按DATA键1 s以上）或向右键快速设置要执

行的操作。

• 选择参数号后，按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示内容。

• 修改参数内容后，按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上），记录修改操作。

• 完成设定后，按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）返回参数号显示。

注：根据设定值，参数内容可用n.后面加
4位数（如n.0010）或用5位数字显示（如
00080），详见4-4用户参数。

参数内容

监控内容

• 在监控模式下，用向上或向下键设置监控号（Un¨¨¨）。

• 选择监控号后，按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示内容。

• 监控结束后，按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）返回监控号显示。

可监控项和显示内容见4-9-3监控模式。

1 s以上

1 s以上

1 s以上。

■ 各模式下的基本运行

4-114-10

� Mode Changes and Display Contents
� Use the MODE/SET Key to change modes.

� Use the Up and Down Keys to change parameter and monitor numbers.

Status Display Mode Bit Displays
Control-circuit power ON
Main-circuit power ON
Base block (Servomotor not receiving power)
In position / Speed conformity
Torque commands being input /
Deviation counter reset signal being input
Command pulses being input /
Speed commands being input
Servomotor rotation detected

Symbol Displays

System Check Mode Alarm history display (See 4-11-1 Alarm History)

Settings Mode Function selection switch

Monitor Mode Speed feedback

Feedback pulse counter

Regeneration resistance capacity

See 4-4-4 Parameter Details

See 4-9-3 Monitor Mode

Alarm display

In operation (running)

Forward rotation prohibited

Reverse rotation prohibited

Base block

Servomotor origin search (See 4-11-3 Servomotor Origin Search)

Rigidity setting during online auto-tuning (See 4-11-2 Online Auto-tuning Related
Functions)
Jog operation (See 4-3-2 Jog Operation)

User parameter initialization (See 4-11-4 User Parameter Initialization)

Alarm history data clear (See 4-11-1 Alarm History)

Online auto-tuning results storage (See 4-11-2 Online Auto-tuning Related Functions)

Absolute encoder setup (See 4-2-2 Absolute Encoder Setup and Battery Changes)

Automatic command offset adjustment (See 4-11-5 Command Offset Adjustment)

Manual speed command offset adjustment (See 4-11-5 Command Offset Adjustment)

Manual analog monitor output offset adjustment (See 4-11-6 Analog Monitor Output
Adjustment)
Analog monitor output scaling (See 4-11-6 Analog Monitor Output Adjustment)
Automatic Servomotor current detection offset adjustment (See 4-11-7 Servomotor
Current Detection Offset Adjustment)
Manual current detection offset adjustment (See 4-11-7 Servomotor Current
Detection Offset Adjustment)
Password setting (See 4-11-8 Password Setting)

Servomotor parameters check (See 4-11-9 Checking Servomotor Parameters)
Version check (See 4-11-10 Checking Version)
Absolute Encoder rotation setting change (See 4-11-11 Changing Absolute Encoder
Rotation Setting)

See 4-9-2 Status Display Mode.

---

---

Manual torque command offset adjustment (See 4-11-5 Command Offset Adjustment)

Option Unit detection results clear (See 4-11-12 Clearing Option Unit Detection Results
(F014).

Operation Chapter 4
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注 1. 显示示例下方的“ ”标记表示数字正在闪烁（可更改的数字闪烁）。

注 2. 本手册中，当参数单元键和面板键同时出现时，先给出参数单元键，括号中的是前面板键： 
 （ ）。

注 3. 按下并按住向上或向下键，可以快速增大或减小（自动增量功能）。

注 4. 选择的功能取决于按下并按住伺服驱动器面板上DATA键的时间长短（按住时间1 s以下时为 
 向左键功能，按住时间为1 s或以上时为DATA键）。

4-3-2 点动运行

• 用操作键正向或反向点动运行旋转伺服电机。

• 出于安全原因，只能在伺服电机卸载（即轴未与机械系统连接）时进行点动运行。另外，为了

防止伺服电机跑偏，需将伺服电机安装面稳妥地紧固在机器上。

• 主机控制器的电源关闭时或未连接主机控制器时，使用点动运行。

■ 使用点动运行
• 系统检查模式功能代码Fn002为点动运行。

• 可以通过按键接通／关闭伺服电机或正转／反转伺服电机。

• 默认的点动速度是500 r/min。可通过用户参数Pn304（点动速度）改变点动速度。

● 首次按500 r/min速度试操作

System Check Mode jog
operation JoG displayed. (Servo OFF.)

Servo ON/OFF operation

JoG displayed. (Servo ON.)

Forward/reverse rotation
operation

Rotate the Servomotor while
holding down the Key.

Release Key

1 s min.

1 s min.

系统检查模式点动运行
显示JoG（伺服关闭）

伺服ON/OFF操作

显示JoG（伺服打开）

1 s以上 

1 s以上 

释放键 正转／反转操作

按住键时旋转伺服电机
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� Operation Procedure
PR02W Front panel

key operation
Display example Explanation

Press the MODE SET Key to change to System Check
Mode.

Select function code Fn002 using the Up or Down Key. The
digits you can operate will flash.

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.).
The jog operation will be enabled.

Turn ON the Servomotor.

Press the Up Key. While the Up Key is held down, the Ser-
vomotor will rotate forwards at 500 r/min.
Press the Down Key. While the Down Key is held down, the
Servomotor will rotate in reverse at 500 r/min.
Turn OFF the Servomotor.

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to end the jog operation and return to the function code dis-
play.

Note 1. You can end the jog operation with the Servomotor turned OFF. When the display returns to
Fn002, the Servomotor will turn OFF automatically.

Note 2. The 2-digit LED bit display before the “JoG” display is the same as the bit display in Status
Display Mode.

� Changing the Rotation Speed
• The default setting for user parameter number Pn304 (jog speed) is 00500 (500 r/min.). You can

change this setting to change the rotation speed during a jog operation.

• Try changing the jog speed setting to 01000 (1000 r/min.)

Setting Mode jog
speed Pn304 setting displayed.

Change setting.

Data memory (See note.)

Finished writing data. (Display flashes).

After approx. 1 s 1 s min.

1 s min.

1 s min.

Note When changing the setting, first press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.) to write
the data to memory, then press the Key again to return to the parameter number display. You can-
not return to the parameter number display without saving the changed data to memory.
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● 操作步骤

面板键
操作

按下MODE SET键切换至系统检查模式

显示示例 说明

用向上或向下键选择功能代码Fn002。可更改的数字将在
屏幕上闪烁。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）。启动点动运
行。

接通伺服电机。

按下向上键。按住向上键时伺服电机以500 r/min速度正向
旋转。

按下向下键。按住向下键时，伺服电机以500 r/min速度反
向旋转。

关闭伺服电机。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）结束点动运
行，返回功能代码显示。

注 1. 可在伺服电机关闭时结束点动运行。当显示返回Fn002时，伺服电机将自动关闭。

注 2. “JoG”前的2个LED数位显示与状态显示模式中的位显示相同。

● 改变转速
• 用户参数Pn304（点动速度）的默认值是00500（500 r/min）。可在点动运行时，更改此设定值

改变转速。

• 试着将点动速度设定置设为01000（1000 r/min）。

注 修改设定值时，首先按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）向存储器写数据，然后再按下

DATA键返回参数号显示。未保存修改数据前，不能返回参数号显示。

Setting Mode jog
speed Pn304 setting displayed.

Change setting.

Data memory (See note.)

Finished writing data. (Display flashes).

After approx. 1 s 1 s min.

1 s min.

1 s min.

显示Pn304设定值

1 s以上 

1 s以上 

更改设定值。

1 s以上 数据存储（见注）

数据写入完成。（显示闪烁）

约1 s后

4-13
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（1 s以上）

设定模式点动
速度
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� Operation Procedure
PR02W Front panel

key operation
Display example Explanation

(System Check Mode)

Press the MODE/SET Key to change to Setting Mode.

Press the Up or Down Key to set parameter number
Pn304. (See note 1.)

(1 s min.)

Press DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.).
The parameter number Pn304 setting will be displayed.

Press the Up or Down Key to change the setting to
01000.

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to save the data to memory (the setting display will flash
for approximately 1 s).

(Approx. 1 s later) After the display has finished flashing, it will return to
normal.

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to return to the parameter number display.

Note 1. The digits you can operate will flash.
Note 2. Change the jog speed setting as described, then perform jog operations as before. Confirm

that the rotation speed is faster than before.

� Procedure for Changing Settings
• You can use various operations to change the parameter number and parameter settings. Use these

operations as needed to shorten the time required for a setting operation.
• Try changing the jog speed setting using various different operations.

Note Do not change any other parameter settings at this stage. Before changing other parameter set-
tings, make sure you read and fully understand 4-4 User Parameters.

Changing the Setting Using the Up and Down Keys
• The digits that can be changed will flash.
• Press the Up Key to increment the setting, and press the Down Key to decrement the setting.

• Press and hold the keys to increment and decrement rapidly (auto-increment function).

Press and hold

Press and hold

Display differs depending on the timing
when the key is released

Changing the Setting while Changing the Operation Digits using the Left Key and
Right Keys

• Press the Left Key (front panel: DATA Key for less than 1 s) to shift the operation digit to the left, and
press the Right Key to shift the operation digit to the right.
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● 操作步骤
面板键
操作

（系统检查模式）

显示例 说明

按下MODE/SET键切换至设定模式。

按下向上或向下键设置参数号Pn304（见注1）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）。将显示参数
P304的设定值。

按下向上或向下键将设定值改为01000。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）将数据保存到
存储器中（设定值显示大约闪烁1 s）

显示停止闪烁后，恢复正常显示。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）返回参数号 
显示。

注 1. 可更改的数字将在屏幕上闪烁。

注 2. 按说明更改点动速度设定值，然后按前面的步骤执行点动运行。确认转速比以前快。

● 更改设定值的步骤
• 可通过不同的操作更改参数号和参数设定值。按需要通过这些操作缩短设置操作所需的时间。

• 试着使用各种不同的操作更改点动速度设定值。

注 在此阶段不要更改任何其它参数的设定值。更改其它参数设定值之前，必须阅读并完全理解4-4 
用户参数中的内容。

用向上和向下键更改设定值
• 可以更改的数字在屏幕上闪烁。

• 按向上键增大设定值，按向下键减小设定值。

Press and hold the keys to increment and decrement rapidly (auto-increment function).

Press and hold

Press and hold

Display differs depending on the timing
when the key is released

• 按下键并保持以快速增减设定值（自动增大功能）。

按下并保持

按下并保持

释放键的时间不同，显示也不同

用向左和向右键切换操作位时修改设定值
• 按下向左键（前面板：DATA键1 s以上），左移操作位，按下向右键右移操作位。

（约1 s以后）

（1 s以上）

（1 s以上）

（1 s以上）
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注 1. 面板键没有右移功能。

注 2. 按下面板上的DATA键1 s以下。按键时间1 s或超过1 s时，单元将按键视为DATA键。

Less 
than 1 s

Less 
than 1 s1 s以下 1 s以下

• 功能代码、参数号和监控号是可以改动的最右面三位数。按向左键（前面板：按DATA键1 s以
上）按下面的说明更改操作位：

 单元（0号位）->10s（第1位）->100s（第2位）->单元（0位）等

注 本手册使用上述数位表示5位显示中当前的数字位置。最右边的数字为0位，最左边的数字是第

4位。另外，还可以在参数设定数据中更改4或5位数字。按下向左键（前面板：按DATA键1 s以
上）沿同一方向将操作位左移。到达想要更改的最左边数字时，显示返回0位。

• 使用下列操作切换操作位，比如当你想将设定值从00500改为01000时。

 用向左键（面板：DATA键1 s以下）选择第2操作位，然后在#5位上按5次向上键。可以通过执行这

些操作缩短操作时间。

• 使用操作位切换功能可以缩短操作时间，但开始操作的数位取决于想要更改的当前设置（显示内

容）。尝试每一种操作，找出最佳的操作方式。

4-14

� Operation Procedure
PR02W Front panel

key operation
Display example Explanation

(System Check Mode)

Press the MODE/SET Key to change to Setting Mode.

Press the Up or Down Key to set parameter number
Pn304. (See note 1.)

(1 s min.)

Press DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.).
The parameter number Pn304 setting will be displayed.

Press the Up or Down Key to change the setting to
01000.

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to save the data to memory (the setting display will flash
for approximately 1 s).

(Approx. 1 s later) After the display has finished flashing, it will return to
normal.

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to return to the parameter number display.

Note 1. The digits you can operate will flash.
Note 2. Change the jog speed setting as described, then perform jog operations as before. Confirm

that the rotation speed is faster than before.

� Procedure for Changing Settings
• You can use various operations to change the parameter number and parameter settings. Use these

operations as needed to shorten the time required for a setting operation.
• Try changing the jog speed setting using various different operations.

Note Do not change any other parameter settings at this stage. Before changing other parameter set-
tings, make sure you read and fully understand 4-4 User Parameters.

Changing the Setting Using the Up and Down Keys
• The digits that can be changed will flash.
• Press the Up Key to increment the setting, and press the Down Key to decrement the setting.

• Press and hold the keys to increment and decrement rapidly (auto-increment function).

Press and hold

Press and hold

Display differs depending on the timing
when the key is released

Changing the Setting while Changing the Operation Digits using the Left Key and
Right Keys

• Press the Left Key (front panel: DATA Key for less than 1 s) to shift the operation digit to the left, and
press the Right Key to shift the operation digit to the right.

Operation Chapter 4
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4-4 User Parameters

Set and check the user parameters using the Setting Mode. Make sure you fully under-
stand the parameter meanings and how to set them before setting user parameters in
the system. Some parameters are enabled by turning OFF the Unit, then turning it ON
again. When changing these parameters, turn OFF the power (check that the power
lamp is not lit), then turn ON the power again.

4-4-1 Setting and Checking Parameters

� Operation Overview
• Use the following procedure to set and check parameters.

� Go into Setting Mode:  ( )

� Set the parameter number (Pn���): , ,  (  less than 1 s), 

� Display the parameter setting:  (  for 1 s min.)

� Change the setting: , ,  (  less than 1 s),  (Not required for checking only.)

� Save the changed setting to memory:  (  for 1 s min.) (Not required for checking only.)

� Return to parameter number display:  (  for 1 s min.)

� Operation Procedure

� Going into Setting Mode
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display example Explanation

(Status Display Mode)

Press the MODE/SET Key to go into Setting Mode

� Setting the Parameter Number
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display example Explanation

(less than 
1 s)

Set the parameter number you want to set or check. If
the parameter number is too big, you can set the
operation to be performed more quickly while changing
the operation digits, using the Left Key (front panel:
DATA Key for less than 1 s) or Right Key.

• Unused parameter numbers are basically not displayed. For example, if you press the Up Key on op-
eration digit No. 0 while displaying parameter number Pn005, the display will change to Pn100 (as
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4-4 用户参数

使用设定模式设置和检查用户参数。在系统中设置用户参数前，必须先完全理解参数含

义及设置方法。一些参数需要先关闭单元然后再接通单元来激活。更改这些参数时，关

闭电源（确认电源指示灯已熄灭），然后重新接通电源。

4-4-1 设置和检查参数

■ 操作概述
• 用下列步骤设置和检查参数

• 进入设定模式：  ( )

• 设置参数号（Pn¨¨¨）： 1 s以下），

• 显示参数设定值： 1 s以上。）

• 更改设定值： 1 s以下）， （仅检查时不需要。）

• 保存更改过的设定值： 1 s以上）（仅检查时不需要。）

• 返回参数号显示：（ 1 s以上）

， ， （

（

， ， （

（

（

■ 操作步骤

● 进入设定模式
PR02W
操作

前面板键
操作

显示例 说明

（状态显示模式）

按MODE/SET键进入设定模式

● 设置参数号

PR02W
操作

前面板键
操作

显示例 说明

设置你想要设定或检查的参数号。如果参数号太大，可在
切换操作位时向左键（前面板：按DATA键1 s以下）或向
右键切更快地设置要执行的操作。（不超过

1 s）

• 未使用的参数号通常不显示。例如，如果在显示参数号Pn005时在0位按向上键，显示将切换至

Pn100（因为没有Pn006 ~ Pn099）。因此，示例来说，如果使用Shift键将Pn000切换至Pn27，可
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there are no Pn006 to Pn099). For this reason, if, for example, you change Pn000 to Pn207 using the
Shift Key, you can perform the operation more quickly by making the change starting from the leftmost
digit side (i.e., digit No. 2).

� Displaying Parameter Settings
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display example Explanation

(The parameter number is displayed.)

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display the parameter setting.

Note Parameter settings can be displayed as 5 digits as shown above, or as “n.” followed by 4 digits,
i.e., as n.����.

� Changing Settings
• The following operation is not necessary if you are only checking the settings.
• Parameter settings can be set as 5 digits, or as 4 digits (displayed as n.����). When set as 4 digits,

each digit in the parameter has a meaning, so the parameter cannot be set just by using the Up and
Down Keys. Be sure to set the parameter using the Left Key (front panel: DATA Key for less than 1 s),
and Right Key.

Types of parameters Display example Explanation
Function selection switches (Pn000 to
Pn003)
Speed control setting (Pn10b)
Online auto-tuning setting (Pn110)
Position control settings 1 to 3 (Pn200,
Pn207, Pn218)
Torque command setting (Pn408)
I/O signal selection (Pn50A to 513)

For parameters displayed as
“n.����“, each of the 4 digits after
the “n.” indicate different function
settings (i.e., 4 different function
settings are performed using 1
parameter No.) For these parameters,
each digit must be set separately.

All other user parameters Parameters displayed using 5 digits
indicate a single value. These
parameters can be set from the lowest
point to the highest point within the
setting range using just the Up or Down
Key. You can also set the digits
separately.

Example of a 5-digit Parameter Setting
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display example Explanation

(Present setting)

(less than 
1 s)

Change the setting using the Up or Down Key. If the
setting is too large, you can set the operation to be
performed more quickly while changing the operation
digits, using the Left Key (front panel: DATA Key for less
than 1 s) or Right Key.
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 以从最左边的数位（即第2位）开始更改，更快速地执行操作。

● 显示参数设定值 

PR02W
operation

Front panel
key operation

Display example Explanation

(The parameter number is displayed.)

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display the parameter setting.

PR02W
操作

面板键
操作

显示例 说明

（显示参数号。）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示参数设定
值。

注 参数设定值可用5位数字显示，如上图所示，或者用“n.”后加4个数字的形式显示，如n.¨¨¨¨。

● 更改设定值
• 如果只检查设定值时，不需要进行下列操作。

• 参数设定值可以用5位数字或4位数（n.¨¨¨¨）设置。设为4位数时，参数中的每一位都有含义，

所以设置参数时不能只用向上和向下键。必须使用向左键（前面板：按DATA键1 s以上）和向右键

设置参数。

Types of parameters Display example Explanation
Function selection switches (Pn000 to
Pn003)
Speed control setting (Pn10b)
Online auto-tuning setting (Pn110)
Position control settings 1 to 3 (Pn200,
Pn207, Pn218)
Torque command setting (Pn408)
I/O signal selection (Pn50A to 513)

For parameters displayed as
“n. “, each of the 4 digits after
the “n.” indicate different function
settings (i.e., 4 different function
settings are performed using 1
parameter No.) For these parameters,
each digit must be set separately.

All other user parameters Parameters displayed using 5 digits
indicate a single value. These
parameters can be set from the lowest
point to the highest point within the
setting range using just the Up or Down
Key. You can also set the digits
separately.

（1 s以上）
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参数类型 显示例 说明

功能选择开关（Pn000 ~ Pn003）
速度控制设定（Pn10b）
在线自动调整设定（Pn110）
位置控制设定1 ~ 3（Pn200，Pn207，
Pn218）
转矩指令设定（Pn408）
输入／输出信号选择（Pn50A ~ 513）

以“n.¨¨¨¨”形式显示的参数，“n.”后

面的4个数字表示不同的功能设定（即，用1个
参数号执行4个不同的功能设定）。必须单独
设置这些参数的每一位数字。

所有其它用户参数 用5个数字显示的参数表示1个值。这些参数可
用向上或向下键在设置范围内从低到高设定。
也可以单独设置数位。

PR02W
操作

面板键
操作

显示例 说明

（当前设定值。）

用向上或向下键更改设定值。如果设定值较大，
可在切换操作位时，用向左键（前面板：按
DATA键1 s以下）或向右键更快地设置要执行的
操作。

5位数参数设定值示例

(less than 
1 s)（1 s以下）
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4-4 User Parameters

Set and check the user parameters using the Setting Mode. Make sure you fully under-
stand the parameter meanings and how to set them before setting user parameters in
the system. Some parameters are enabled by turning OFF the Unit, then turning it ON
again. When changing these parameters, turn OFF the power (check that the power
lamp is not lit), then turn ON the power again.

4-4-1 Setting and Checking Parameters

� Operation Overview
• Use the following procedure to set and check parameters.

� Go into Setting Mode:  ( )

� Set the parameter number (Pn���): , ,  (  less than 1 s), 

� Display the parameter setting:  (  for 1 s min.)

� Change the setting: , ,  (  less than 1 s),  (Not required for checking only.)

� Save the changed setting to memory:  (  for 1 s min.) (Not required for checking only.)

� Return to parameter number display:  (  for 1 s min.)

� Operation Procedure

� Going into Setting Mode
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display example Explanation

(Status Display Mode)

Press the MODE/SET Key to go into Setting Mode

� Setting the Parameter Number
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display example Explanation

(less than 
1 s)

Set the parameter number you want to set or check. If
the parameter number is too big, you can set the
operation to be performed more quickly while changing
the operation digits, using the Left Key (front panel:
DATA Key for less than 1 s) or Right Key.

• Unused parameter numbers are basically not displayed. For example, if you press the Up Key on op-
eration digit No. 0 while displaying parameter number Pn005, the display will change to Pn100 (as

Operation Chapter 4
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Example of an n. + 4 Digits Parameter Setting
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display example Explanation

(Present setting)

(less than 
1 s)

Digit No. 3 Digit No. 0 Set the digit No. to be operated using the Left Key (front
panel: DATA Key for less than 1 s) or Right Key. You
cannot use only the Up and Down Keys.

Saving the Changed Setting to Memory
• The following operation is not necessary if you are only checking the settings.

PR02W
operation

Front panel
key operation

Display example Explanation

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to save the data to memory (the setting display will flash
for approximately 1 s).

(After approx. 1 s) After the display has finished flashing, it will return to
normal.

� Return to Parameter Number Display
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display example Explanation

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to return to the parameter No. display.

4-4-2 Parameter Tables
• Some parameters are enabled by turning OFF the Unit, then turning it ON again. (See the tables be-

low.) When changing these parameters, turn OFF the power (check that the power lamp is not lit), then
turn ON the power again.

• The specific digit number of a parameter for which each digit number must be set separately is dis-
played in the table with “.0” added to the digit number. For example, Pn001.0 (i.e., digit No. 0 of param-
eter No. Pn001).

• The default setting for parameters set using 5 digits are displayed in the table with the leftmost digits
not shown if they are 0 (e.g., if the default setting is 00080, 80 is entered in the table).

• Do not set parameters or digit numbers shown as “Not used.”
• Parameters marked with one asterisk are for the DeviceNet Option Unit. Do not change the settings of

these parameters unless a DeviceNet Option Unit is mounted.
• Parameters marked with two asterisks are supported by Servo Drivers with software version “r.0037.”
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n. + 4位数字形式的参数设定值例

PR02W
操作

面板键
操作

显示例 说明

（当前设定值）

（1 s以
下）

用向左键（前面板：按DATA键1 s以上）或向右键设置要
更改的数位。不能只使用向上和向下键。

保存修改过的设定值
• 如果只检查设定值，则不需要进行下列操作。

PR02W
操作

面板键
操作

显示例 说明

（1 s以上）

（约1 s以后）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）保存数据（设
定值显示大约闪烁1 s）。

显示闪烁结束后，恢复正常显示。

PR02W
操作

面板键
操作

显示例 说明

（1 s以上）

按DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）返回参数号显
示。

● 返回参数号显示

4-4-2 参数表

• 一些参数需要先关闭单元然后再重新接通单元来激活（见下表）。更改这些参数时，关闭电源（确

认电源指示灯已熄灭），然后重新接通电源。

• 在表格中，参数的特定数位（必须为该参数单独设置每个数位）添加“.0”后显示。如Pn001.0
（即，参数号Pn001的0位）。

• 在表格中，用5位数形式显示参数默认值时，如果最左边的数位为0，则不显示（例如，如果默认值

为00080，则表格中只输入80）。

• 不要设置标有“未使用”的参数或数位。

• 带星号的参数用于DeviceNet可选单元。未安装DeviceNet可选单元时，不要更改这些参数的设定

值。

• 软件版本“r.0037”的伺服驱动器支持带两个星号的参数。

4-18
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■ 功能选择参数（从Pn000开始）

参数号 参数名称 数位 名称 设定值 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

Pn000 功能选择基
本开关

0 反转 0 +指令，逆时针方向运转 0010 --- --- 是

1 +指令，顺时针方向运转 

1 控制模式选择 0 速度控制（模拟指令）

1 位置控制（脉冲列指令） 

2 转矩控制（模拟指令）

3 内部设定速度控制

4 内部设定速度控制速度
控制

5 内部设定速度控制位置
控制

6 内部设定速度控制转矩
控制

7 位置控制速度控制

8 位置控制转矩控制

9 转矩控制速度控制

A 带位置锁定功能的速度
控制

b 带脉冲禁止功能的位置
控制

2 单元号设定 0 ~ F 伺服驱动器通信单元号
设定（使用个人计算机
监控软件时，用于多个
伺服驱动器连接）

3 未使用 0 （不要更改设定值。）

Pn001 功能选择应
用开关1

0 选择当伺服电
机OFF，报警
发生时停止

0 动态制动器停止伺服电
机。

1002 --- --- 是

1 伺服电机停止后释放动
态制动器

2 自由运行停止电机

1 当驱动禁止输
入时选择停止

0 按P n 0 01.0设定值停止
（停止后释放伺服电机）

1 用Pn406设定的转矩停止
电机，停止后锁定伺服
电机

2 用Pn406设定的转矩停止
伺服电机，停止后释放
伺服电机

2 选择AC/DC
电源输入

0 A C电源：从 L 1，L 2，
（L3）端子供应AC电源

1 DC电源：从+1，–端子
供应DC电源

3 选择警告代码
输出

0 从ALO1，ALO2，ALO3
只输出报警代码

1 从ALO1，ALO2，ALO3
输出报警代码和警告代
码
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Example of an n. + 4 Digits Parameter Setting
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display example Explanation

(Present setting)

(less than 
1 s)

Digit No. 3 Digit No. 0 Set the digit No. to be operated using the Left Key (front
panel: DATA Key for less than 1 s) or Right Key. You
cannot use only the Up and Down Keys.

Saving the Changed Setting to Memory
• The following operation is not necessary if you are only checking the settings.

PR02W
operation

Front panel
key operation

Display example Explanation

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to save the data to memory (the setting display will flash
for approximately 1 s).

(After approx. 1 s) After the display has finished flashing, it will return to
normal.

� Return to Parameter Number Display
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display example Explanation

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to return to the parameter No. display.

4-4-2 Parameter Tables
• Some parameters are enabled by turning OFF the Unit, then turning it ON again. (See the tables be-

low.) When changing these parameters, turn OFF the power (check that the power lamp is not lit), then
turn ON the power again.

• The specific digit number of a parameter for which each digit number must be set separately is dis-
played in the table with “.0” added to the digit number. For example, Pn001.0 (i.e., digit No. 0 of param-
eter No. Pn001).

• The default setting for parameters set using 5 digits are displayed in the table with the leftmost digits
not shown if they are 0 (e.g., if the default setting is 00080, 80 is entered in the table).

• Do not set parameters or digit numbers shown as “Not used.”
• Parameters marked with one asterisk are for the DeviceNet Option Unit. Do not change the settings of

these parameters unless a DeviceNet Option Unit is mounted.
• Parameters marked with two asterisks are supported by Servo Drivers with software version “r.0037.”

Operation Chapter 4
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参数号 参数名称 数位 名称 设定值 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

Pn002 功能选择应
用开关2

0 转矩指令输入
切换
（位置控制和
速度控制时）

0 未使用。 0000 --- --- 是

1 TREF作为模拟转矩限制
输入使用

2 TREF作为转矩前馈输入
使用

3 PCL、NCL为ON时，
TREF作为模拟转矩限制
输入使用

1 速度指令输入
切换
（转矩控制
时）

0 未使用。

1 REF作为模拟速度限制
输入使用

2 使用绝对值编
码器时操作切
换

0 作为绝对值编码器使用

1 作为增量式编码器使用

3 全闭环编码器
使用方法

0 全闭环编码器未使用 0000 --- --- 是

1 全闭环编码器使用，无Z
相。

2 全闭环编码器使用，有Z
相。

3 全闭环编码器在反转模
式中使用，无Z相。

4 全闭环编码器在反转模
式中使用，有Z相。

Pn003 功能选择应
用开关3

0 模拟监控器1
（AM）分配

0 伺服电机转速：1V/1000 
r/min

0002 --- --- ---

1 速度指令：1 V/1000 r/min

2 转矩指令：1 V／额定转
矩

3 位置偏差：
0.05 V/1指令单元

4 位置偏差：
0.05 V/100指令单元

5 指令脉冲频率：
1 V/1000 r/min

6 伺服电机转速：
1 V/250 r/min

7 伺服电机转速：
1 V/125 r/min

8 ~ F 未使用。

1 模拟监控器2
（NM）分配

0 ~ F 同Pn003.0

2 ~ 3 未使用 0 （不要更改设定值。）

Pn004 未使用 --- --- （不要更改设定值。） 0000 --- --- ---

Pn005 未使用 --- --- （不要更改设定值。） 0000 --- --- ---
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■ 伺服增益参数（从Pn100开始）

参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注 2）

Pn100 速路回路增益 调整速度回路响应。 80 Hz 1 ~ 2000 ---

Pn101 速度回路积
分时间常数

速度回路积分时间常数 2000 × 0.01 ms 15 ~ 51200 ---

Pn102 位置回路增益 调整位置回路响应。 40 1/s 1 ~ 2000 ---

Pn103 惯量比 设置机械系统惯量与伺服电机转动惯量之间的比值。 300 % 0 ~ 
20000
（见注3）

---

Pn104 速度回路增
益2

调整速度回路响应（由增益切换输入激活）。 80 Hz 1 ~ 2000 ---

Pn105 速度回路积
分时间常数2

速度回路积分时间常数（由增益切换输入激活）。 2000 × 0.01 ms 15 ~ 51200 ---

Pn106 位置回路增
益2

调整位置回路响应（由增益切换输入激活）。 40 1/s 1 ~ 2000 ---

Pn107 偏差转速 设置位置控制偏差。 0 r/min 0 ~ 450 ---

Pn108 偏差加算幅 使用偏差计数器脉宽设置位置控制偏差操作。 7 指令单元 0 ~ 250

Pn109 前馈量 位置控制前馈补偿值 0 % 0 ~ 100

Pn10A 前馈指令滤
波

设定位置控制前馈指令滤波器。 0 × 0.01 ms 0 ~ 640

Pn10b 速度控制设
定

0 P控制切换条
件

0 内部转矩指令值为条件
（Pn10C）。

0004 --- --- 是

1 速度指令值为条件
（Pn10d）。

2 加速度指令值为条件
（Pn10E）

3 偏差脉冲值为条件
（Pn10F）

4 无P控制切换功能

1 速度控制回路
切换

0 PI控制

1 IP控制

2 自动增益切换
选择 **

0 禁用自动增益切换

1 使用位置指令的增益切
换

2 使用位置偏差的增益切
换

3 使用位置指令和位置偏
差的增益切换

3 未使用 0 （不要更改设定值。）
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参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注 2）

Pn10C P控制切换
（转矩指令）

设置从PI控制切换至P控制的转矩指令等级 200 % 0 ~ 800 ---

Pn10d P控制切换
（速度指令）

设置从PI控制切换至P控制的速度指令等级 0 r/min 0 ~ 10000 ---

Pn10E P控制切换
（加速度指
令）

设置从PI控制切换至P控制的加速度指令等级 0 10 r/min/s 0 ~ 3000 ---

Pn10F P控制切换
（偏差脉冲）

设置从PI控制切换至P控制的偏差脉冲等级 10 指令单元 0 ~ 10000 ---

Pn110 在线自动调
整设定

0 选择在线自动
调整

0 仅在接通电源后运转初
期进行在线自动调整。

0012 --- --- 是

1 连续进行在线自动调整。

2 不进行在线自动调整

1 选择速度反馈
补偿功能

0 ON

1 OFF

2 选择粘性摩擦
补偿功能

0 摩擦补偿：OFF

1 摩擦补偿：额定转矩比
小

2 摩擦补偿：额定转矩比
大

3 未使用。 0 （不要更改设定值。）

Pn111 速度反馈补
偿增益

调整速度回路反馈增益。 100 % 1 ~ 500 ---

Pn112 未使用。 （不要更改设定值。） 100 --- --- ---

Pn113 未使用。 （不要更改设定值。） 1000 --- --- ---

Pn114 未使用。 （不要更改设定值。） 200 --- --- ---

Pn115 未使用。 （不要更改设定值。） 32 --- --- ---

Pn116 未使用。 （不要更改设定值。） 16 --- --- ---

Pn117 未使用。 （不要更改设定值。） 100 --- --- ---

Pn118 未使用。 （不要更改设定值。） 100 --- --- ---

Pn119 未使用。 （不要更改设定值。） 50 --- --- ---

Pn11A 未使用。 （不要更改设定值。） 1000 --- --- ---

Pn111b 未使用。 （不要更改设定值。） 50 --- --- ---

Pn111C 未使用。 （不要更改设定值。） 70 --- --- ---

Pn11d 未使用。 （不要更改设定值。） 100 --- --- ---

Pn11E 未使用。 （不要更改设定值。） 100 --- --- ---

Pn11F 未使用。 （不要更改设定值。） 0 --- --- ---

Pn120 未使用。 （不要更改设定值。） 0 --- --- ---

Pn121 未使用。 （不要更改设定值。） 50 --- --- ---

Pn122 未使用。 （不要更改设定值。） 0 --- --- ---

Pn123 未使用。 （不要更改设定值。） 0 --- --- ---
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参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注 2）

Pn124** 自动增益切
换定时

设置使用自动增益切换功能时满足条件后的切换延时 100 ms 1 ~ 10000 ---

Pn125** 自动增益切
换宽度
（位置偏差
量）

设置根据位置偏差的自动增益切换功能（Pn10b.2 = 2，
3）时作为切换条件的位置偏差。

7 指令单元 1 ~ 250 ---

注 1. 用5位数设置参数说明。

注 2. 要求单独设定每个数位的参数说明。

注 3. 对于软件版本“r.0014”或较早版本的伺服驱动器，设定范围为0 ~ 10,000。
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■ 位置控制参数（从Pn200开始）

参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注 2）

Pn200 位置控制设
定1

0 指令脉冲模式 0 馈送脉冲正／反信号：
正逻辑 

1011 --- --- 是

1 正转／反转脉冲：正逻
辑

2 90°相位差（A/B相）

信号（1倍）：正逻辑

3 90°相位差（A/B相）

信号（2倍）：正逻辑

4 90°相位差（A/B相）

信号（4倍）：正逻辑

5 馈送脉冲／正反信号：
负逻辑

6 正转脉冲／反转脉冲：
负逻辑

7 90°相位差（A/B相）

信号（1倍）： 负逻辑

8 90°相位差（A/B相）

信号（2倍）：负逻辑

9 90°相位差（A/B相）

信号（4倍）：负逻辑

1 偏差计数器复
位

0 高位信号

1 上升信号（低 ~ 高）

2 低位信号

3 下降信号（高 ~ 低）

2 伺服电机
OFF，报警发
生时偏差计数
器复位

0 伺服电机OFF，报警发
生时偏差计数器复位。

1 伺服电机OFF，报警发
生时偏差计数器不复
位。

2 仅当报警发生时偏差计
数器复位。

3 脉冲指令滤波
器选择

0 线性驱动信号用输入指
令滤波器（500 kpps）

1 集电极开路信号输入用
输入指令滤波器（200 
kpps）

Pn201 编码器分频
比

设置伺服驱动器发出的输出脉冲数。 1000 脉冲／转 16 ~ 16384 是

Pn202 电子齿轮比
G1（分子）

设置指令脉冲和伺服电机行程距离的脉冲比。

0.01 ≤ G1/G2 ≤ 100
4 --- 1 ~ 65535 是

Pn203 电子齿轮比
G2（分母）

1 --- 1 ~ 65535 是

Pn204 位置指令滤 
波时间常数1
（一级滤波）

设置指令脉冲的软启动。（软启动特性用于一次滤波。） 0 × 0.01 ms 0 ~ 6400 ---
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参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注 2）

Pn205 绝对值编码
器多转限制
设定 

设置使用带绝对值编码器的伺服电机时的转数限值。 65535 转 0 ~ 65535 是

Pn206* 全闭环编码
器脉冲数

设置电机每旋转一周的全闭环编码器脉冲数。 16384 脉冲／转 25 ~ 65535 是

Pn207 位置控制设
定2

0 选择位置指令
滤波器。

0 一次滤波器（Pn204） 0000 --- --- 是

1 线性加减速（Pn208）

1 速度指令输入
切换
（位置控制
时）

0 无功能

1 将REF作为前馈输入使
用

2 ~ 3 未使用。 0 （不要更改设定值）

Pn208 位置指令滤
波时间常数2
（线性加减
速）

设置指令脉冲的软启动。（软启动特性用于线性加减
速。）

0 × 0.01 ms 0 ~ 6400 ---

Pn212** 未使用。 （不要更改设定值。） 2048 --- --- ---

Pn217** 指令脉冲系
数

设置用于位置指令脉冲输入的系数。 1 系数 1 ~ 99 ---

Pn218** 位置控制设
定3

0 指令脉冲系数
切换选择

0 禁用功能。 0000 --- --- 是

1 使用指令脉冲与Pn217所
设系数的乘积旋转伺服
电机。

1 ~ 3 未使用。 0 （不要更改设定值。）

注 1. 使用5位数形式的参数说明。

注 2. 要求单独设置各数位的参数说明。
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■ 速度控制参数（从Pn300开始）

参数号 参数名称 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

Pn300 速度指令比
例

设置速度指令电压（REF） 1000 0.01 V／额
定转数

150 ~ 3000 ---

Pn301 内部速度设
定1

内部设定1的转数 100 r/min 0 ~ 10000 ---

Pn302 内部速度设
定2

内部设定2的转数 200 r/min 0 ~ 10000 ---

Pn303 内部速度设
定3

内部设定3的转数 300 r/min 0 ~ 10000 ---

Pn304 点动速度 设置点动时的转速 500 r/min 0 ~ 10000 ---

Pn305 软启动加速
时间

设置速度控制软启动时的加速时间。 0 ms 0 ~ 10000 ---

Pn306 软启动减速
时间

设置速度控制软启动时的减速时间。 0 ms 0 ~ 10000 ---

Pn307 速度指令滤
波时间常数

设置速度指令电压输入（REF）滤波的时间常数。 40 × 0.01 ms 0 ~ 65535 ---

Pn308 速度反馈滤
波时间常数

设置速度反馈滤波的时间常数。 0 × 0.01 ms 0 ~ 65535 ---

Pn309** 未使用 （不要更改设定值）。 60 --- --- ---
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■ 转矩控制参数（从Pn400开始）

参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注 2）

Pn400 转矩指令比
例

设置转矩指令电压（TREF）输出额定转矩。 30 0.1 V／ 额
定转矩

10 ~ 100 ---

Pn401 转矩指令滤
波时间常数

设置滤波内部转矩指令的时间常数。 40 × 0.01 ms 0 ~ 65535 ---

Pn402 正转转矩限
制

正转输出转矩限制（额定转矩比）。 350 % 0 ~ 800 ---

Pn403 反转转矩限
制

反转输出转矩限制（额定转矩比）。 350 % 0 ~ 800 ---

Pn404 正转外部电
流限制

输入正转电流限制时的输出转矩限制（额定转矩比） 100 % 0 ~ 800 ---

Pn405 反转外部电
流限制

输入反转电流限制时的输出转矩限制（额定转矩比） 100 % 0 ~ 800 ---

Pn406 紧急停止转
矩

发生错误时的减速转矩（额定转矩比） 350 % 0 ~ 800 ---

Pn407 速度限制 设置转矩控制模式下的速度限制。 3000 r/min 0 ~ 10000 ---

Pn408 转矩指令设
定

0 选择陷波滤波
器1

0 陷波滤波器1未使用。 0000 --- --- ---

1 转矩指令使用陷波滤波
器1。

1 未使用 0 （不要更改设定值。）

2 选择陷波滤波
器2**

0 陷波滤波器2未使用。

1 转矩指令使用陷波滤波
器2。

3 未使用 0 （不要更改设定值。）

Pn409 陷波滤波器1
频率

设置用于转矩指令的陷波滤波器1频率。 2000 Hz 50 ~ 2000 ---

Pn40A** 陷波滤波器
1 Q值

设置陷波滤波器1的Q值。 70 × 0.01 ms 50 ~ 400 ---

Pn40b** 陷波滤波器2
频率

设置用于转矩指令的陷波滤波器2频率。 2000 hz 50 ~ 2000 ---

Pn40C** 陷波滤波器
2 Q值

设置设置陷波滤波器2的Q值。 70 × 0.01 ms 50 ~ 400 ---

注 1. 使用5位数的参数说明。

注 2. 要求单独设定每个数位的参数说明。
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■ 顺序参数（从Pn500开始）

参数号 参数名称 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明

Pn500 定位完成范
围1

设置定位完成输出1（INP1）的范围。 3 指令单元 0 ~ 250 ---

Pn501 位置锁定转
速

设置速度控制时的位置锁定转数。 10 r/min 0 ~ 10000 ---

Pn502 电机运转检
出的转速

设置伺服电机运转检出输出（TGON）的转数。 20 r/min 1 ~ 10000 ---

Pn503 速度一致信
号输出范围

设置速度一致输出（VCMP）的允许波动（转数）。 10 r/min 0 ~ 100 ---

Pn504 定位完成范
围2

设置定位完成输出2（INP2）的范围。 3 指令单元 0 ~ 250 ---

Pn505 偏差计数器
溢出等级

设置偏差计数器溢出报警的检出等级。 1024 × 256 指令
单元

0 ~ 32767 ---

Pn506 制动时间1 设定从制动指令输出到伺服电机关闭的延时。 0 × 10 ms 0 ~ 50 ---

Pn507 制动指令速
度

设置输出制动指令的转数。 100 r/min 0 ~ 10000 ---

Pn508 制动时间2 设置从伺服电机关闭到制动指令输出的延时。 50 × 10 ms 10 ~ 100 ---

Pn509 瞬停保持时
间

设置发生电源故障时禁止报警检出的时间。 20 ms 20 ~ 1000 ---
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参数号 参数名称 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明

Pn50A 输入信号选
择1

0 输入信号分配
模式

0 设置顺序输入信号分配
与R88D-UT相同。

8100 --- --- 是

1 用户定义的顺序输入信
号分配

1 运转信号
（RUN指令）
输入端子分配

0 分配至CN1，引脚40：
低输入时有效。

1 分配至CN1，引脚41：
低输入时有效

2 分配至CN1，引脚42：
低输入时有效

3 分配至CN1，引脚43：
低输入时有效

4 分配至CN1，引脚44：
低输入时有效

5 分配至CN1，引脚45：
低输入时有效

6 分配至CN1，引脚46：
低输入时有效

7 始终被激活。

8 始终被激活。

9 分配至CN1，引脚40：
高输入时有效

A 分配至CN1，引脚41：
高输入时有效

b 分配至CN1，引脚42：
高输入时有效

C 分配至CN1，引脚43：
高输入时有效

d 分配至CN1，引脚44：
高输入时有效

E 分配至CN1，引脚45：
高输入时有效

F 分配至CN1，引脚45：
高输入时有效

2 MING信号输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1
MING（增益降低）信
号分配

3 POT信号输入
端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1
POT（正转驱动禁止）
信号分配
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参数号 参数名称 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明

Pn50b 输入信号选
择2

0 NOT信号输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
NOT（反转驱动禁止）信
号分配

6548 --- --- 是

1 RESET信号
输入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
RESET（报警复位）信
号分配

2 PCL信号输入
端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
PCL（正转电流限制）信
号分配

3 NCL信号输入
端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
NCL（反转电流限制）信
号分配

Pn50C 输入信号选
择3

0 RDIR信号输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
RDIR（转向指令）信号
分配

8888 --- --- 是

1 SPD1信号输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
SPD1（速度选择指令1）
信号分配

2 SPD2信号输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
SPD2（速度选择指令2）
信号分配

3 TVSEL信号
输入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
TVSEL（控制模式切换）
信号分配

Pn50d 输入信号选
择4

0 PLOCK信号
输入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
PLOCK（位置锁定指令）
信号分配

8888 --- --- 是

1 IPG信号输入
端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
IPG（脉冲禁止）信号分
配

2 GSEL信号输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
GSEL（增益切换）信号
分配

3 未使用 8 （不要更改设定值。）
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参数号 参数名称 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明

Pn50E 输出信号选
择1

0 INP1信号
（定位完成
1）输出端子
分配

0 无输出 3211 --- --- 是

1 分配至CN1引脚25，26

2 分配至CN1引脚27，28

3 分配至CN1引脚29，30

1 VCMP信号输
出端子分配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
VCMP（速度一致）信
号分配

2 TGON信号输
出端子分配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
TGON（伺服电机运转
检出）信号分配

3 READY信号
输出端子分配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
READY（伺服电机预热
完成）信号分配

Pn50F 输出信号选
择2

0 CLIMT信号
输出 端子分
配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
CLIMT（电流限制检
出）信号分配

0000 --- --- 是

1 VLIMT信号
输出端子分配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
VLIMT（速度限制检
出）信号分配

2 BKIR信号输
出端子分配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
BKIR（制动联锁）信号
分配

3 WARN信号输
出端子分配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
WARN（警告）信号分
配

Pn510 输出信号选
择3

0 INP2信号输
出端子分配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
INP2（定位完成2）信号
分配

0000 --- --- 是

1 未使用。 0 （不要更改设定值）

2 PSON信号输
出端子分配**

0 ~ 3 同Pn50E.0。
PSON（启用指令脉冲系
数）信号分配

3 未使用。 0 （不要更改设定值。）

Pn511 未使用。 0 ~ 3 未使用。 8 （不要更改设定值。） 8888 --- --- ---
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参数号 参数名称 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注 2）

Pn512 输出信号反
转

0 CN1引脚25，
26输出信号反
转

0 不反转。 0000 --- --- 是

1 反转。

1 CN1引脚27，
28输出信号反
转

0 不反转。

1 反转。

2 CN1引脚29，
30输出信号反
转

0 不反转。

1 反转。

3 未使用 0 （不要更改设定值。）

Pn513** 输入信号选
择6

0 PSEL信号输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
PSEL（指令脉冲系数切
换）信号分配

0088 --- --- 是

1 未使用 8 （不要更改设定值。）

2 ~ 3 未使用 0 （不要更改设定值。）

Pn51A* 电机负载偏
差溢出等级

设置全闭环编码器和半闭环编码器脉冲数的允许范围。 0 指令单元 0 ~ 32767 ---

Pn51b* 未使用。 （不要更改设定值。） 100 --- --- ---

Pn51C** 未使用。 （不要更改设定值。） 450 --- --- ---

Pn51E** 偏差计数器溢
出警告等级

设定为偏差计数器溢出警告检测等级。（设定为偏差计数
器溢出等级（Pn505）的百分比。）

0 % 0 ~ 100 ---

■ 其它参数（从Pn600开始）

参数号 参数名称 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

Pn600 再生电阻器
容量

再生电阻负载率监控计算的设定值 0 × 10 W 从0开始
（随单元而
变）

---

Pn601 未使用 （不要更改设定值。） 0 --- --- ---

4-4-3 重要参数

■ 反转模式设定值（Pn000.0）
Pn000.0 功能选择基本开关 –– 反转模式（所有运行模式）

设定范围 0，1 单位 ---- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

本节将介绍使用伺服电机和伺服驱动器前需要设置和检查的用户参数。如果这些参数设

置不正确，会发生伺服电机不旋转和故障的危险。设置与系统匹配的参数。
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设定值说明

设定值 说明

0 逆时针方向为正向指令（从伺服电机输出轴看为逆时针方向）

1 顺时针方向为正向指令（从伺服电机输出轴看为顺时针方向）

• 该参数设置伺服电机的旋转方向。

• 即使将参数设为1时，也不改变伺服驱动器的编码器输出相（A/B相）（即，只是反转了伺服电机的

旋转方向）。

• 例如，使用脉冲指令时，反转模式设定值为0时，电机将在逆时针指令下逆时针旋转；反转模式设

定值设为1时，则电机将在逆时针指令下顺时针旋转。

■ 控制模式选择（Pn000.1）
Pn000.1 功能选择基本开关 –– 控制模式选择（所有运行模式）

设定范围 0 ~ b 单位 --- 默认值 1 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 速度控制（模拟指令）

1 位置控制（脉冲指令）

2 转矩控制（模拟指令）

3 内部速度控制设定

4 内部速度控制设定 ←→ 速度控制（模拟指令）

5 内部速度控制设定 ←→ 位置控制（脉冲指令）

6 内部速度控制设定 ←→ 转矩控制（模拟指令）

7 位置控制（脉冲指令）←→ 速度控制（模拟指令）

8 位置控制（脉冲指令）←→ 转矩控制（模拟指令）

9 速度控制（模拟指令）←→ 转矩控制（模拟指令）

A 带位置锁定功能的速度控制（模拟指令）

b 带脉冲禁止功能的位置控制（脉冲列指令）

• 设置与正在使用的主机控制器应用内容和输出形式相匹配。

• 如果使用切换控制模式（7 ~ 9），则用TVSEL（控制模式切换输入）切换控制模式。

• 如果使用内部速度控制设定和其它控制模式（4 ~ 6），则用SPD1和SPD2（速度选择指令输入1和
2）切换控制模式。

■ 报警停止选择（Pn001.0）
Pn001.0 功能选择应用开关1 –– 伺服OFF报警生成时的停止选择（所有运行模式）

设定范围 0 ~ 2 单位 --- 默认值 2 重新启动 
电源？

是
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设定值说明

设定值 说明

0 用动态制动器停止伺服电机（伺服电机停止后动态制动器仍保持ON）。

1 用动态制动器停止伺服电机（伺服电机停止后动态制动器释放）。

2 自由运行停止伺服电机。

• 选择伺服关闭或发生报警时的停止方式。

• 电源关闭时的动态制动器操作

当下列容量的伺服驱动器主回路和控制回路电源关闭时，动态制动器将保持接通状态。意味着此时

手动旋转电机轴比动态制动器关闭时稍有难度。释放动态制动器时，断开伺服电机接线（U，V或

W）。再次接通电源前必须确认正确连接所有断开的接线。

100-VAC输入，30 ~ 200 W：R88D-WTA3HL ~ R88D-WT02HL
200-VAC输入，30 W ~ 1.5 kW：R88D-WTA3H ~ R88D-WT15H

■ 超程停止选择（Pn001.1）
Pn00.1 功能选择应用开关1 –– 驱动禁止输入（位置、速度、内部设定速度控制）的停止选择

设定范围 0 ~ 2 单位 --- 默认值 0 重新启动
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 根据Pn001.0的设定值停止（伺服电机停止后伺服电机释放）

1 用Pn406（紧急停止转矩）中的转矩值停止伺服电机，然后锁紧伺服电机。

2 用Pn406（紧急停止转矩）中的转矩值停止伺服电机，然后释放伺服电机（动态制动器关
闭）。

• 选择超程时的停止方法。

 正转/反转驱动禁止OFF时的停止方法

注 1. 位置控制时，当伺服电机在伺服锁定模式下停止时，位置回路被禁用。

注 2. 转矩控制时，停止操作取决于Pn001.0设定值（与Pn001.1设定值无关）。

注 3. POT和NOT被默认分配到引脚CN1-42，设定为始终OFF（即，禁用驱动禁止）。若想使用驱动

禁止功能时，用Pn50A.3和Pn50b.0更改设定值。

Pn001.0
0 or 1

1 or 2

2
POT (NOT) is OFF

Deceleration Method
Dynamic brake

Free run

Emergency stop torque (Pn406)

Servo unlocked
Stopped Status

Servo unlocked

Servo locked

Pn001.1
2

1
See note 1.

Pn001.1
0

POT（NOT）为OFF

Pn001.0
0或1

1或2

动态制动器

自由运行

紧急停止转矩（Pn406）

减速方法 停止状态

伺服未锁定

伺服未锁定

伺服锁定

    见注1
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■ 指令脉冲模式选择（Pn200.0）：位置控制

Pn200.0 位置控制设定值1 –– 指令脉冲模式（位置）

设定范围 0 ~ 9 单位 --- 默认值 1 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 馈送脉冲／正转信号：正逻辑

1 反转脉冲／反转脉冲：正逻辑

2 90°相位差（A/B相）信号（1倍）：正逻辑

3 90°相位差（A/B相）信号（2倍）：正逻辑

4 90°相位差（A/B相）信号（4倍）：正逻辑

5 馈送脉冲／正反转信号：负逻辑

6 正转脉冲／反转脉冲：负逻辑

7 90°相位差（A/B相）信号（1倍）：负逻辑

8 90°相位差（A/B相）信号（2倍）：负逻辑

9 90°相位差（A/B相）信号（4倍）：负逻辑

• 使用位置控制时，选择指令脉冲模式与主机控制器的指令脉冲形式相匹配。

• 如果输入90°相位差信号，选择1倍，2倍或4倍。如果选择4倍，则输入脉冲将乘4倍，所以伺服电机转

数（速度和角度）将是选择1倍时的4倍。

■ 输入／输出信号分配（Pn50A ~ Pn513）
• 对于OMNUC W系列，您可以随意改变输入／输出信号分配。

• 如果使用OMRON位置控制器（位置控制单元或运动控制单元），则无需更改默认值。各种专用控

制电缆也依照默认分配。

• 默认分配（同R88D-UT OMRON伺服驱动器）如下：

CN1，引脚号 信号名称 条件

输入信号 40 RUN（运转指令输
入）

---
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CN1，引脚号 信号名称 条件

输入信号 41 MING（增益降低输
入）

Pn000.1为0（速度控制）或1（位置控制）时

Pn000.1为3，4或5（内部速度控制设定），且SPD1和
SPD2均为OFF时

RDIR（转向指令输
入）

Pn000.1为3，4，5或6（内部速度控制设定）时，且
SPD1或SPD2为ON

TVSEL（控制模式切
换输入）

Pn000.1为7，8或9（切换控制模式）时

PLOCK（位置锁定指
令输入）

Pn000.1为A（带位置锁定的速度指令）时

IPG（脉冲禁止输入） Pn000.1为b（带脉冲禁止的位置控制）时

42 POT（正转驱动禁止
输入）

始终设为OFF（即，禁用驱动禁止）。

43 NOT（反转驱动禁止
输入）

始终设为OFF（即，禁用驱动禁止）。

44 RESET（报警复位输
入）

---

45 PCL（正转电流限制
输入）

Pn000.1为0 ~ 2，或7，8，9，A或b时。

SPD1（速度选择指令
1输入）

Pn000.1为3，4，5或6（内部速度控制设定）时。

46 NCL（反转电流限制
输入）

Pn000.1为0，1或2或7，8，9，A或b时。

SPD2（速度选择指令
2输入）

Pn000.1为3，4，5或6（内部速度控制设定）时。

输出信号 25/26 INP1（定位完成输出 
1）

使用位置控制模式时。

VCMP（速度一致输
出）

使用速度控制模式或内部设定速度控制模式时。

27/28 TGON（伺服电机运
转检出输出）

---

29/30 READY（伺服准备
就绪输出）

---
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● 输入信号选择（Pn50A ~ Pn50d，Pn513）

Pn50A.0 输入信号选择1 –– 输入信号分配模式（所有操作模式）

设定范围 0，1 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源?

是

设定值说明

设定值 说明

0 设置顺序输入信号分配与R88D-UT相同

1 用户定义的顺序输入信号分配

• 参数设为0时，CN1的输入信号分配与上述相同。不能用此设定值更改输入信号引脚号。但可以在

Pn50A.1 ~ Pn50b.3中选择信号是否始终ON或始终OFF。
• 参数设为1时，可以设置输入信号引脚号（Pn50A.1 ~ Pn50d.2）。还可以将多个输入信号分配给一

个引脚号，在这种情况下，当输入信号时，输入分配到该引脚号的所有信号。例如，在速度控制和

位置控制之间切换时，当用速度控制降低增益时，如果TVSEL（控制模式切换输入）和MING（增

益降低输入）同时分配给同一引脚号，则切换至速度控制和增益降低按一个信号执行。

Pn50A.1 输入信号选择1 –– RUN信号（RUN指令）输入端子分配（所有运行模式）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 分配到CN1-引脚40：使用低输入启动

1 分配到CN1-引脚41：使用低输入启动

2 分配到CN1-引脚42：使用低输入启动

3 分配到CN1-引脚43：使用低输入启动

4 分配到CN1-引脚44：使用低输入启动

5 分配到CN1-引脚45：使用低输入启动

6 分配到CN1-引脚46：使用低输入启动

7 始终ON
8 始终OFF
9 分配到CN1-引脚40：使用高输入启动

A 分配到CN1-引脚41：使用高输入启动

b 分配到CN1-引脚42：使用高输入启动

C 分配到CN1-引脚43：使用高输入启动

d 分配到CN1-引脚44：使用高输入启动

E 分配到CN1-引脚45：使用高输入启动

F 分配到CN1-引脚46：使用高输入启动

• 将Pn50A.0设为0时，不能更改引脚号。设定值0 ~ 6和9 ~ F被禁用，所有设定值被设至CN1引脚40，
由低输入启动。设定值7和8被启用。

• 更改引脚号时，将Pn50A.0设为1。
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• 参数设为7时，在电源接通后伺服接通。设为该值时，不能使用点动运行。

Pn50A.2 输入信号选择1 –– MING信号（增益降低）输入端子分配（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 1 重新启动 
电源？

是

• 设定值同Pn50A.1。
• 将Pn50A.0设为0时，不能更改引脚号。设定值0 ~ 6和9 ~ F被禁用，所有设定值被设至CN1引脚41，

由低输入激活。设定值7和8被启用。

• 更改引脚号时，将Pn50A.0设为1。

Pn50A.3 输入信号选择1 –– POT信号（正转驱动禁止）输入端子分配 (所有操作模式)
设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 8 重新启动 

电源？
是

• 设定值同Pn50A.1。
• 将Pn50A.0设为0时，不能更改引脚号。设定值0 ~ 6和9 ~ F被禁用，所有设定值被设至CN1引脚42，

由低输入启用。设定值7和8被启用。

• 更改引脚号时，将Pn50A.0设为1。
• 参数设为7时（始终ON），伺服为始终超程状态（即，正转始终为驱动禁止）。

• 参数设为8时（始终OFF），伺服驱动禁止为OFF（即，允许正转驱动）。

• POT信号允许输入时正转驱动。

Pn50b.0 输入信号选择2 –– NOT信号（反转驱动禁止）输入端子分配（所有运行模式）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 8 重新启动 
电源？

是

• 设定值同Pn50A.1。
• 将Pn50A.0设为0时，不能更改引脚号。设定值0 ~ 6和9 ~ F被禁用，所有设定值被设至CN1引脚43，

由低输入启用。设定值7和8被启用。

• 更改引脚号时，将Pn50A.0设为1。
• 参数设为7（始终ON）时，伺服为始终超程状态（即，正转始终为驱动禁止）。

• 参数设为8（始终OFF）时，伺服驱动禁止为OFF（即，允许正转驱动）。

• NOT信号允许输入时反转驱动。

Pn50b.1 输入信号选择2 –– RESET信号（报警复位）输入端子分配（所有运行模式）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 4 重新启动 
电源？

是

• 设定值同Pn50A.1。
• 将Pn50A.0设为0时，不能更改引脚号。设定值0 ~ 6和9 ~ F被禁用，所有设定值被设至CN1引脚44，

由低输入启用。设定值7和8被启用。

• 更改引脚号时，将Pn50A.0设为1。
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• 不要将参数设为7（始终ON）。

• 如果设定值为8（始终OFF），当取消报警时，用操作键接通电源或复位报警。

Pn50b.2 输入信号选择2 –– PCL信号（正转电流限制）输入端子分配（所有运行模式）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 5 重新启动 
电源？

是

• 设定值同Pn50A.1。
• 将Pn50A.0设为0时，不能更改引脚号。设定值0 ~ 6和9 ~ F被禁用，所有设定值被设为CN1引脚45，

由低输入启用。设定值7和8被启用。

• 更改引脚号时，将Pn50A.0设为1。

Pn50b.3 输入信号选择2 –– NCL信号（反转电流限制）输入端子分配（所有运行模式）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 6 重新启动 
电源？

是

• 设定值同Pn50A.1。
• 将Pn50A.0设为0时，不能更改引脚号。设定值0 ~ 6和9 ~ F被禁用，所有设定值被设为CN1引脚号

46，由低输入启用。设定值7和8被启用。

• 更改引脚号时，将Pn50A.0设为1。

Pn50C.0 输入信号选择3 –– RDIR信号（转向指令）输入端子分配（内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 8 重新启动 
电源？

是

• 设定值同Pn50A.1。
• 将Pn50A.0设为0时，不能更改引脚号。设定值0 ~ F被全部禁用。

• 更改引脚号时，将Pn50A.0设为1。

Pn50C.1 输入信号选择3 –– SPD1信号（速度选择指令1）输入端子分配（内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 8 重新启动 
电源？

是

• 设定值同Pn50A.1。
• 将Pn50A.0设为0时，不能更改引脚号。设定值0 ~ F被全部禁用。

• 更改引脚号时，将Pn50A.0设为1。

Pn50C.2 输入信号选择3 –– SPD2信号（速度选择指令2）输入端子分配（内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 8 重新启动 
电源？

是

• 设定值同Pn50A.1。
• 将Pn50A.0设为0时，不能更改引脚号。设定值0 ~ F被全部禁用。

• 更改引脚号时，将Pn50A.0设为1。

Pn50C.3 输入信号选择3 –– TVSEL信号（控制模式切换）输入端子分配（切换控制）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 8 重新启动 
电源？

是
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• 设定值同Pn50A.1。
• 将Pn50A.0设为0时，不能更改引脚号。设定值0 ~ F被全部禁用。

• 更改引脚号时，将Pn50A.0设为1。

Pn50d.0 输入信号选择4 –– PLOCK信号（位置锁定指令）输入端子分配（速度）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 8 重新启动 
电源?

是

• 设定值同Pn50A.1。
• 将Pn50A.0设为0时，不能更改引脚号。设定值0 ~ F被全部禁用。

• 更改引脚号时，将Pn50A.0设为1。

Pn50d.1 输入信号选择4 –– IPG信号（脉冲禁止）输入端子分配（位置）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 8 重新启动 
电源？

是

• 设定值同Pn50A.1。
• 将Pn50A.0设为0时，不能更改引脚号。设定值0 ~ F被全部禁用。

• 更改引脚号时，将Pn50A.0设为1。

Pn50d.2 输入信号选择4 –– GSEL信号（增益切换）输入端子分配（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 8 重新启动 
电源？

是

• 设定值同Pn50A.1。
• 将Pn50A.0设为0时，不能使用GSEL信号。设定值0 ~ F被全部禁用。

• 使用GSEL信号时，将Pn50A.0设为1。

Pn513.0 输入信号选择6 –– PSEL信号（指令脉冲系数切换）输入端子分配（位置）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 8 重新启动 
电源？

是

• 设定值同Pn50A.1。
• 将Pn50A.0设为0时，不能更改引脚号。设定值0 ~ F被全部禁用。

• 更改引脚号时，将Pn50A.0设为1。
• 软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持新参数。

● 输出信号选择（Pn50E ~ Pn510，Pn512）
• 在Pn50E ~ Pn510中执行输出信号选择，并在Pn512中设置是否应反转每个信号。

• 可将多个输出信号分配给同一引脚。此时这些信号作为OR操作单独输出。

• 默认值将INP1（定位完成输出1）和VCMP（速度一致）分配给引脚25和26。在位置控制模式下，

INP1为输出，在速度控制模式下，VCMP为输出。而且，TGON（伺服电机运转检出）被分配到引

脚27和28，READY（伺服电机准备完毕）被分配到引脚29和30。

Pn50E.0 输出信号选择1 –– INP1信号（定位完成输出1）输出端子分配（位置）

设定范围 0 ~ 3 单位 --- 默认值 1 重新启动 
电源？

是
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设定值说明

设定值 说明

0 无输出

1 分配到引脚CN1-25和26（引脚26是COM端口）

2 分配到引脚CN1-27和28（引脚28是COM端口）

3 分配到引脚CN1-29和30（引脚30是COM端口）

Pn50E.1 输出信号选择1 –– VCMP信号（速度一致）输出 端子分配（速度）

设定范围 0 ~ 3 单位 --- 默认值 1 重新启动 
电源？

是

Pn50E.2 输出信号选择1 –– TGON信号（伺服电机运转检出）输出端子分配（所有运行模式）

设定范围 0 ~ 3 单位 --- 默认值 2 重新启动 
电源？

是

Pn50E.3 输出信号选择1 –– READY信号（伺服电机准备完毕）输出端子分配（所有操作模式）

设定范围 0 ~ 3 单位 --- 默认值 3 重新启动 
电源？

是

Pn50F.0 输出信号选择2 –– CLIMT信号（电流限制检出）输出端子分配（所有运行模式）

设定范围 0 ~ 3 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

Pn50F.1 输出信号选择2 –– VLIMT信号（速度限制检出）输出端子分配（转矩）

设定范围 0 ~ 3 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

Pn50F.2 输出信号选择2 –– BKIR信号（制动联锁）输出端子分配（所有运行模式）

设定范围 0 ~ 3 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

Pn50F.3 输出信号选择2 –– WARN信号（警告）输出端子分配（所有运行模式）

设定范围 0 ~ 3 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

Pn510.0 输出信号选择3 –– INP2（定位完成2）输出端子分配（位置）

设定范围 0 ~ 3 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

Pn510.2 输出信号选择3 –– PSON（指令脉冲系数启用）输出端子分配

设定范围 0 ~ 3 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

• 参数设定值同Pn50E.0。
• Pn510.2是软件版本“r.0037”伺服驱动器支持的新参数。
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Pn512.0 输出信号反转 –– 引脚CN1-25和26输出信号反转（所有运行模式）

设定范围 0，1 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 不反转。

1 反转。

• 选择分配到引脚CN1-25和26的输出信号特性。

• 参数设为1时（反转），ON/OFF输出被反转。

Pn512.1 输出信号反转 –– 引脚CN1-27和28输出信号反转（所有运行模式）

设定范围 0，1 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 不反转。

1 反转。

Pn512.2 输出信号反转 –– 引脚CN1-29和30输出信号反转（所有运行模式）

设定范围 0，1 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 不反转。

1 反转。

4-4-4 参数详细说明

■ 功能选择参数（从Pn000开始）

● 功能选择基本开关（Pn000： 默认值 0010）

Pn000.0 功能选择基本开关 –– 反转模式（所有运行模式）

设定范围 0，1 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

注 见4-4-3重要参数。

本节将介绍未在4-4-3重要参数中解释的所有用户参数。在设置和更改参数设定值之前，

必须完全理解每个参数的含义。不要更改指定为“未使用”的参数和数位设定值。
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Pn000.1 功能选择基本开关 –– 控制模式选择（所有运行模式）

设定范围 0 ~ b 单位 --- 默认值 1 重新启动 
电源？

是

注 参看4-4-3重要参数。

Pn000.2 功能选择基本开关 –– 单元号设定（所有运行模式）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 ~ F 设置伺服驱动器的单元号

• 用OMNUC W系列伺服驱动器计算机监控软件（Windows95）连接多台伺服驱动器时，必须设置设

定值。详情见软件。

Pn000.3 功能选择基本开关 –– 未使用。

设定范围 --- 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

注 不要更改设定值。

● 功能选择应用开关1（Pn001：默认值1002）

Pn001.0 功能选择应用开关1 –– 在伺服OFF时发生报警的停止选择（所有运行模式）

设定范围 0 ~ 2 单位 --- 默认值 2 重新启动 
电源？

是

注 参看4-4-3重要参数。

Pn001.1 功能选择应用开关1 –– 输入驱动禁止时的停止选择（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ 2 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

注 参看4-4-3重要参数。

Pn001.2 功能选择应用开关1 –– AC/DC电源输入选择（所有运行模式）

设定范围 0, 1 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 AC电源：从L1，L2，（L3）端子供应AC电源

1 DC电源：从+1，–端子供应DC电源

• 如果使用DC电源，则选择设定值1。
• 使用DC电源时，进行下列操作。

 控制回路电源：向L1C和LC2供DC电源。无极性。
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 主回路电源：按下面的要求供应DC电源：正电压接+1端子，接地到–端子。

 外部再生电阻端子：拆下B2与B3之间的短路杆，使B1，B2和B3成为开路。（对于无B3的伺服驱

动器，使B1和B2成为开路。）

 确保100 V输入类型的输入电压为120 ~ 179 V DC，200 V输入类型的为240 ~ 357 V DC。

注 1. 使用DC电源时，必须将此参数设为1。如果连接了直流电源，而将参数设为0时，再生吸收回路

将动作，可能会损坏伺服驱动器。将设定值从0改为1时，主回路电源必须关闭，或者外部再生

电阻端子必须开路。

注 2. 使用直流电源时，伺服驱动器内的再生吸收回路将不动作。再生功率将返回DC电源，所以必须

确保DC电源能够吸收再生功率。

注 3. 如果使用DC电源，主回路电源中的残留电压在电源关闭时不能快速放电。必须在DC电源上安

装一个放电电路。另外，当关闭电源贮存电源输入之前，应检查充电指示灯是否熄灭（伺服驱

动器的放电时间大约是30分钟）。

Pn001.3 功能选择应用开关1 –– 警告代码输出选择（所有运行模式）

设定范围 0, 1 单位 --- 默认值 1 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 从ALO1，ALO2和ALO3只输出报警代码

1 从ALO1，ALO2和ALO3输出报警代码和警告代码

• 选择在发生报警（过载报警、再生过载报警）时，是否从输出ALO1 ~ ALO3（CN1-37 ~ 39）输出

报警代码。

注 有关警告代码详细说明见5-2报警。

● 功能选择应用开关2（Pn002：默认值0000）

Pn002.0 功能选择应用开关2 –– 转矩指令输入切换（位置，速度）

设定范围 0 ~ 3 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 功能未使用。

1 TREF用作模拟转矩限制。

2 TREF用作转矩前馈输入。

3 当PCL和NCL接通时，TREF用作模拟转矩限制。

• 设置使用位置控制和速度控制时的TREF（转矩指令输入）功能。
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• 将参数设为1时，不论TREF的电压极性如何（按绝对值），都将正转和反转输出转矩限制为相同

值。

• 将参数设为2时，计算电流回路中的TREF电压相应转矩（启用TREF电压极性）。

• 将参数设为3时，限制PCL输入（正转电流限制输入）时的正转输出转矩，并限制NCL输入（反转

电流限制输入）时的反转输出转矩，而与TREF电压极性无关（按绝对值）。

• 可通过Pn400（转矩指令比例）改变TREF电压比例。默认值：3 V／额定转矩。

注 其它转矩限制功能包括Pn402（正转转矩限制），Pn403（反转转矩限制），Pn404（正转外部电

流限制）和Pn405（反转外部电流限制）。限制所启用限制中最小的输出转矩。

Pn002.1 功能选择应用开关2 –– 速度指令输入切换（转矩）

设定范围 0, 1 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 功能未使用。

1 REF用作模拟速度限制。

• 设置用于转矩控制的REF（速度指令输入）功能。

• 参数设为1时，将REF电压设为模拟速度限制，与极性无关（按绝对值）。

• 可通过Pn300（速度指令比例）改变REF电压比例。默认值：10 V／额定转速。

注 其它速度限制功能还包括Pn407（速度限制）。速度被限制为较小值。

Pn002.2 功能选择应用开关2 –– 使用绝对值编码器进行动作切换（所有运行模式，绝对值编码器）

设定范围 0, 1 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 作为绝对值编码器使用。

1 作为增量型编码器使用。

• 参数设为1时，绝对值编码器作为增量式编码器使用（不需要备用电池）。

注 如果3,000 r/min.的30-750 W伺服电机（包括扁平型伺服电机在内）要求使用分辨率超过2,048脉冲／转

的编码器，可将带绝对值编码器（16,384脉冲／转）的伺服电机当作带增量式编码器的伺服电机使用。

Pn002.3 功能选择应用开关2 –– 全闭回路编码器使用方法

设定范围 0 ~ 4 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是
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设定值说明

设定值 说明

0 未使用全闭回路编码器。

1 使用全闭回路编码器，无Z相。

2 使用全闭回路编码器，有Z相。

3 在反转模式中使用全闭回路编码器，无Z相。

4 在反转模式中使用全闭回路编码器，有Z相。

• 设置当装有DeviceNet可选单元（R88A-NCW152-DRT）并且将使用全闭回路编码器时的全闭回路编

码器使用方法。

• 当未安装DeviceNet可选单元或者不使用全闭回路编码器时，必须将此参数设为0（默认）。

注 有关全闭回路编码器（全闭回路控制）的应用方法，见OMNUC W系列DeviceNet可选单元用户手

册（I538）。

● 功能选择应用开关3（Pn003：默认值 0002）

Pn003.0 功能选择应用开关3 –– 模拟监控器1（AM）分配（所有运行模式）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 2 重新启动 
电源？

是

Pn003.1 功能选择应用开关3 –– 模拟监控器2（NM）分配（所有运行模式）

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 伺服电机转速（速度监控器）：1 V/1000 r/min.。正转：–电压，反转：+电压。所有运行
模式

1 速度指令：1 V/1000 r/min.。正转指令：–电压，反转指令；+电压。位置，速度，内部设
定速度控制

2 转矩指令（电流监控器）：1 V／额定转矩，正转加速度：–电压，反转加速度：+电压。 
所有运行模式

3 位置偏差：0.05 V/1指令。加偏差：–电压，减偏差：+电压。位置

4 位置偏差： 0.05 V/100指令。加偏差：–电压，减偏差：+电压。位置

5 指令脉冲频率：1 V/1000 r/min.。正转：–电压，反转：+电压。位置

6 伺服电机转速（速度监控器）：1 V/250 r/min.，正转：–电压，反转：+电压。所有运行模
式

7 伺服电机转速（速度监控器）：1 V/125 r/min.，正转：–电压，反转：+电压。所有运行模
式

8 ~ F 未使用。

• Pn003监控器设定值为：Pn003.0为模拟监控器1（AM：引脚CN5-2），Pn003.1为模拟监控器2
（NM：引脚CN5-1）。

• 设定值同Pn003.0和Pn003.1。
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注 1. 显示状态无偏差调整和比例变化。（用系统检查模式执行偏差调整和比例变化。）

注 2. 最大模拟监控器输出电压为±8 V。超过该电压会造成错误输出。

注 3. 模拟监控器输出精度大约为±15%。

Pn003.2 功能选择应用开关2 –– 未使用。

设定范围 --- 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

注 不要更改设定值。

Pn003.3 功能选择应用开关2 –– 未使用。

设定范围 --- 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

注 不要更改设定值。

● 未使用的参数（Pn004和Pn005）

Pn004 未使用。

设定范围 --- 单位 --- 默认值 0000 重新启动 
电源？

否

注 不要更改设定值。

Pn005 未使用。

设定范围 --- 单位 Hz 默认值 0000 重新启动 
电源？

否

注 不要更改设定值。

■ 增益参数（从Pn100开始）

Pn100 速度回路增益（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 1 ~ 2000 单位 --- 默认值 80 重新启动 
电源？

否

• 该增益调整速度回路增益。

• 设定值增大（即增益增大）以提高伺服刚度。一般来说，惯量比越大，设定值越高。但如果增益过

高会有振动危险。

伺服电机速度 
（速度监控器）

速度回路增益高时过调。 
（增益过高时产生振荡。）

当速度回路增益低时。

时间
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Pn101 速度回路积分常数（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 15 ~ 51200 单位 × 0.01 ms 默认值 2000 重新启动 
电源？

否

• 设置速度回路积分时间常数。

• 设定值越高，响应越低，抵抗外力的能力越低。设定值过低时，可能会发生振动。

Pn102 位置回路增益（位置控制，带位置锁定的速度控制）

设定范围 1 ~ 2000 单位 1/s 默认值 40 重新启动 
电源？

否

• 调整位置回路响应，与机械刚度相匹配。

• 只能在使用位置锁定功能时，在速度控制中启用位置回路增益。位置锁定时使用伺服锁定动力调

整。

• 伺服系统的响应由位置回路增益决定。回路增益高的伺服系统具有响应高、定位快的特性。要增大位置回

路增益，必须提高机械刚度，增大特定的振幅。对于普通机床来说，必须为50 ~ 70（1/s），通用和装配机

械为30 ~ 50（1/s），生产机械手为10 ~ 30（1/s）。默认的位置回路增益为40（1/s），因此对于刚度低的机器

必须降低设定值。

• 增大机械刚度低或特定振幅低的系统位置回路增益，将导致机器发生共振，引发过载报警。

• 位置回路增益较低时，可用前馈来缩短定位时间。此外，还可以使用偏差功能缩短定位时间。

位置回路通常表示为：

操作 第4章

Servomotor
speed (speed
monitor)

Time

When speed loop integration
constant is long.

Overshoots when speed loop integration constant is short.

伺服电机速度
（速度监控器）

当速度回路积分时间常数长
时。

时间

Position loop gain (Kp) =
Command pulse frequency (pulses/s)

Deviation counter residual pulses (pulses)
(1/s)位置回路增益（Kp）

速度回路积分时间常数短时过调。

偏差计数器残余脉冲（脉冲）

指令脉冲频率（脉冲／s）
（1/s）
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Servomotor
speed

Time

When position loop gain is low

When position loop gain is high

操作位置回路增益时，响应如下图所示。

Pn103 惯性比（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ 20000 单位 % 默认值 300 重新启动 
电源？

否

• 用伺服电机的转动惯性比（%）设置机械系统的惯量（用于伺服电机轴转换的负载惯量）。如果惯

性比设置不当，Pn100（速度回路增益）值将错误。

• 此参数是初始在线自动调谐值。执行在线自动调谐后，保存调谐结果时将正确的值将写入Pn103。
详见4-7-1在线自动调谐。

注 伺服驱动器软件版本为“r.0014”或更早版本时，设定范围为0 ~ 10,000。

Pn104 速度回路增益2（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 1 ~ 2000 单位 Hz 默认值 80 重新启动 
电源？

否

Pn105 速度回路积分时间常数2（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 15 ~ 51200 单位 × 0.01 ms 默认值 2000 重新启动 
电源？

否

Pn106 位置回路增益2（位置，速度带位置锁定）

设定范围 1 ~ 2000 单位 1/s 默认值 40 重新启动 
电源？

否

• 这些参数是在下列条件下使用增益切换时选择的增益和时间常数。

• 当使用GSEL（增益切换输入）时。

 必须用Pn50d.2（输入信号选择4 — GESL（增益切换）信号输入端子分配）分配端子。详见

4-8-5增益切换（位置，速度，内部设定速度控制）。

• 当设置了自动增益切换且满足切换条件时。

 必须设置Pn10b.2（自动增益切换选择）。详见4-8-6自动增益切换（位置控制）。

• 如果机械系统惯量更改较大，或者想要改变伺服电机旋转和停止时的响应，则可以通过事先为这些

条件分别设置增益和时间常数，然后按照条件进行切换来进行相应控制。

操作 第4章

伺服电机速度

当位置回路增益低时

当位置回路增益高时

时间
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• 我们建议在不能将自动调谐设为一直启用时使用Racks。在下列条件下不能将在线自动调谐设定为

一直启用。

• 当使用转矩前馈功能时。

• 当负载惯量最大波动达到200 ms时。

• 运行期间的转速不超过500 r/min或输出转矩不超过50%额定转矩时。

• 持续施加外力时，如在纵轴上施力。

注 1. 只能对位置控制启用自动增益切换。不使用位置控制时，伺服电机通过增益1（Pn100， 
 Pn101，Pn102）运行。

注 2. 使用自动增益切换时，将运行时的增益设为增益1，将停止时的增益设为增益2。

注 3. 不能同时使用自动增益切换与使用GSEL（增益切换输入）进行自动增益切换。当Pn10b.2（自 
 动增益切换选择）的设定值在1 ~ 3之间时，GSEL切换被禁用。

注 4. 选择增益2时，通常禁用在线自动调谐。

Pn107 偏差转速（位置）

设定范围 0 ~ 450 单位 r/min. 默认值 0 重新启动 
电源？

否

Pn108 偏差加算幅（位置）

设定范围 0 ~ 250 单位 r/min. 默认值 7 重新启动 
电源？

否

• 这两个参数设置位置控制偏差。

• 此功能通过向速度指令上迭加偏差转数来缩短定位时间（即，速度控制回路的指令）。

• 当偏差计数器剩余脉冲超过Pn108（偏差加算幅）设定值时，Pn107中设置的速度（偏差转速）被加

至速度指令。如果不超过Pn108的限制范围时，停止增加。

注 1. 如果不使用偏差功能，则将Pn107设为0。

注 2. 如果偏差转速过大，则伺服电机的运行可能会变得不稳定。最佳值会随着负载、增益、偏差加 
 速幅而变化，所以应检查和调整伺服电机响应。（从Pn107 = 0开始逐步增大值。）

Speed command
(command pulse fre-
quency)

Pn107 added to speed
command when residual
pulses exceed Pn108

Time

Servomotor
speed
(speed monitor) Bias function not used.

Bias function used.

伺服电机速度
（速度监控器）

速度指令
（指令脉冲频率）

未使用偏差功能。

使用偏差功能。

              偏差功能操作

当剩余脉冲超过Pn108时，
将Pn107迭加至速度指令

时间
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Pn109 前馈量（位置）

设定范围 0 ~ 100 单位 % 默认值 0 重新启动 
电源？

否

• 设置定位时的前馈补偿值。

• 执行前馈补偿时，有效伺服增益增大，从而提高响应。但当位置回路增益足够高时，对系统几乎没

有影响。

• 用于缩短定位时间。

注 设定值高可能会造成机器振动。对于一般机器，将前馈量最大设为80%。（检查并调整机器响

应。）

Pn10A 前馈指令滤波器（位置）

设定范围 0 ~ 6400 单位 × 0.01 ms 默认值 0 重新启动 
电源？

否

• 设置位置控制时的前馈一级（滞后）指令滤波器。

• 如果定位完成信号因执行前馈补偿而中断（即，重复接通和断开），且发生速度过调时，则通过设

置一级滞后滤波器来缓解该问题。

● 速度控制设定（Pn10b：默认值 0004）

Pn10b.0 速度控制设定 –– P控制切换条件（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ 4 单位 --- 默认值 4 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 内部转矩指令（Pn10C）条件（位置，速度，内部设定速度控制）

1 速度指令（Pn10d）条件（位置，速度，内部设定速度控制）

2 加速指令（Pn10E）条件（位置，速度，内部设定速度控制）

3 偏差脉冲（Pn10F）条件（位置）

4 P控制切换功能未使用。（位置，速度，内部设定速度控制）

• 将速度回路切换功能设置为从PI控制切换至P控制。

• 一般来说，使用由自动调谐操作设定的速度回路增益和位置回路增益可以提供足够的控制。（因

此，通常无需更改设置。）

• 当始终使用PI控制时，如果伺服电机速度过调或欠调，切换至P控制可以有所帮助（即，通过切换

到P控制来稳定伺服系统，从而降低有效伺服增益）。此外，还可以通过该方式来缩短定位时间。

• 如果在加速和减速期间输出转矩饱和，则将速度控制设为0（由内部转矩指令切换）或2（由加速指

令切换）。

• 如果在加速和减速期间，速度控制过调或欠调而输出转矩未饱和时，则将速度控制设为1（由速度

指令切换）或3（由偏差脉冲值切换）。

• 如果将设定值从0改为3（即，使用P控制切换时），则将切换条件设定为Pn10C ~ Pn10F。
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注 将Pn10b.1（速度控制回路切换）设为1（IP控制）时，使参数从IP控制切换至P控制。

Pn10b.1 速度控制设置 –– 速度控制回路切换（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 0, 1 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 PI控制

1 IP控制

• 将速度控制回路设为PI控制或IP控制。

• 通常不需要更改设定值。

• 如果在PI控制中不能缩短定位时间，则将设定值改为1（IP控制）。

注 通常不在IP控制中进行在线自动调谐。

Pn10b.2 速度控制设定 –– 自动增益切换选择

设定范围 0 ~ 3 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

设定值说明

设定值 说明

0 禁用自动增益切换。

1 使用位置指令增益切换。

2 使用位置偏差增益切换。

3 使用位置指令和位置偏差增益切换。

• 设置启用或禁用自动增益切换。

• 使用自动增益切换时，在Pn124（自动增益切换定时）中设置满足条件后的切换延时。

• 使用位置偏差执行增益切换时，在Pn125（自动增益切换宽度）中设置用于切换条件的P位置偏差

量。

注 1. 只对定位控制启用自动增益切换。不使用定位控制时，伺服电机通过增益1运行。

注 2. 当使用自动增益切换（设定值在1 ~ 3）时，使用GSEL（增益切换输入）增益切换被禁用。

注 3. 软件版本“r.0037”伺服驱动器支持此新参数。

Pn10b.3 速度控制设定 –– 未使用。

设定范围 --- 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

注 不要更改该设定值。

Pn10C P控制切换（转矩指令）（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ 800 单位 % 默认值 200 重新启动 
电源？

否



4-53  

操作 第4章

• Pn10b.0（P控制切换条件）设为0（由内部转矩指令切换）时，必须设置Pn10C。
• 用伺服电机额定转矩比（%）设置切换至P控制的条件。

• 当内部转矩指令超过设定等级时，伺服切换至P控制。

Pn10d P控制切换（速度指令）（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ 10000 单位 r/min. 默认值 0 重新启动 
电源？

否

• Pn10b.0（P控制切换条件）设为1（由速度指令切换）时，必须设置Pn10d。
• 设置切换至P控制的速度。

• 当速度指令超过设定等级时，伺服切换至P控制。

Pn10E P控制切换（加速指令）（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ 3000 单位 × 10 r/min./
s

默认值 0 重新启动 
电源？

否

• 如果将Pn10b.0（P控制切换条件）设为2（由加速指令切换），则必须设置Pn10E。
• 设置加速度切换至P控制。

• 如果加速指令值超过设定值，伺服切换至P控制。

Pn10F P控制切换（偏差脉冲）

设定范围 0 ~ 10000 单位 指令单元 默认值 10 重新启动 
电源？

否

• 将Pn10b.0（P控制切换条件）设为3（由偏差脉冲切换）时，必须设置Pn10F。
• 设置切换至P控制的偏差脉冲。

• 如果偏差计数器剩余脉冲超过设定等级，伺服切换至P控制。

● 在线自动调谐设定（Pn110：默认值0012）
• 在线自动调谐是使用伺服驱动器测量的运行负载惯量恒定保持目标速度回路增益和位置回路增益的

控制功能。即便是第一次使用伺服系统，通过此功能也能够很方便地调整增益。

• 下面的四个用户参数由在线自动调谐自动设置。

• Pn100：速度回路增益

• Pn101：速度回路积分时间常数

• Pn102：位置回路增益

• Pn401：转矩指令滤波时间常数

注 在下列情况下不能使用在线自动调谐。

• 使用转矩指令模式控制。

• 使用IP控制的速度控制回路（Pn10b.1 = 1）
• 使用增益2的控制（当输入GSEL（增益切换输入）时或使用自动增益切换时）。

操作 第4章
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• 使用转矩前馈功能（Pn002.0 = 2）
• 使用速度反馈补偿功能（Pn110.1 = 0）

注 只详见4-7-1在线自动调谐。

Pn110.0 在线自动调谐设定 –– 在线自动调谐选择（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ 2 单位 --- 默认值 2 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 电源接通后，只对首次运行执行自动调谐。

1 始终执行自动调谐。

2 不使用自动调谐。

• 选择想要使用的自动调谐功能。

• 0：电源接通后，执行自动调谐，当负载惯量计算完成时，将数据用于控制。因此，当电源接通时

不要再次执行自动调谐。负载惯量波动小时进行该项设置。

• 1：频繁刷新负载惯量计算数据，频繁保存响应。负载惯量波动频繁时，进行此项设置。

• 2：不执行自动调谐。如果不能使用自动调谐（见上）或用手动调谐增益时，进行此项设定。另

外，如果负载惯量波动小，以及在使用自动调谐计算负载惯量（设定值：0），保存自动调谐结果

后，如果希望用同一条件执行随后的控制（系统检查模式操作）时，将参数设为2。
• 禁用自动调谐时，将参数设为0或2。（见上。）

• 当负载惯量最大波动200 ms时。

• 运行期间的转速不超过500 r/min.或输出转矩不超过50%额定转矩时。

• 持续施加外力时，如在垂直轴上施力。

Pn110.1 在线自动调谐设定 –– 速度反馈补偿功能选择（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 0, 1 单位 --- 默认值 1 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 速度反馈补偿功能ON
1 速度反馈补偿功能OFF

• 此功能可缩短定位时间。

• 使用此功能降低速度回路反馈增益，增大速度回路增益和位置回路增益。这样，可以提高指令响应

和缩短定位时间。但当在垂直轴上施加外力时，由于对外部干扰的响应被降低，不能缩短定位时

间。
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• 设为0（功能ON）时，设置Pn111（速度反馈补偿增益）。

注 使用在线自动调谐时，将此参数设为1（功能OFF）。如果使用速度反馈补偿功能，则禁用自动调

谐。

Pn110.2 在线自动调谐功能 –– 粘性摩擦补偿功能选择（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ 2 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 摩擦补偿：无（当额定转速的粘性摩擦为最大额定转矩的10%时）

1 摩擦补偿：额定转矩比：小（当额定转速的粘性摩擦是额定转矩的10% ~ 30%时）

2 不摩擦补偿：额定转矩比：大（当额定转速的粘性摩擦是额定转矩的30% ~ 50%时）

• 当使用在线自动调谐计算负载惯量时，应考虑设置粘性摩擦（负载转矩与转速成比例）对伺服系统

是事会产生任何影响。

• 如果需要考虑粘性摩擦，设置粘性摩擦是大还是小，以提高负载惯性计算的精度。

注 当额定转速的粘性摩擦最大不超过额定转矩的10%时，将此参数设为0（无摩擦补偿）。

Pn110.3 在线自动调谐设定 –– 未使用

设定范围 --- 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

注 不要更改设定值。

Pn111 在线自动调谐设定 –– 未使用

设定范围 1 ~ 500 单位 % 默认值 100 重新启动 
电源？

否

• 使用此参数调谐当Pn110.1（速度反馈补偿功能选择）设为ON时的速度回路反馈增益。

• 设定值越低，速度回路增益和位置回路增益越高。但当设定值过低时，响应可能会不稳定。

注 1. 正确设置Pn103（惯量比），执行一般的手动调整，然后调整速度反馈补偿。手动调整后，手

动将设定值重新调整至90%左右。然后逐渐降低设定值，反复重调以便找到最佳设定值。

注 2. 如果使用速度反馈补偿功能，则自动调谐被禁用。

注 3. 详见4-8-8速度反馈补偿。

● 未使用的增益参数（Pn 112 ~ Pn123）

注 不要更改下列参数的设定值。
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Pn112 未使用。 默认值 100

Pn113 未使用。 默认值 1000

Pn114 未使用。 默认值 200

Pn115 未使用。 默认值 32

Pn116 未使用。 默认值 16

Pn117 未使用。 默认值 100

Pn118 未使用。 默认值 100

Pn119 未使用。 默认值 50

Pn11A 未使用。 默认值 1000

Pn11b 未使用。 默认值 50

Pn11C 未使用。 默认值 70

Pn11d 未使用。 默认值 100

Pn11E 未使用。 默认值 100

Pn11F 未使用。 默认值 0

Pn120 未使用。 默认值 0

Pn121 未使用。 默认值 50

Pn122 未使用。 默认值 0

Pn123 未使用。 默认值 0

● 自动增益切换（Pn124 ~ Pn125）

Pn124 自动增益切换定时

设定范围 1 ~ 10000 单位 ms 默认值 100 重新启动 
电源？

否

　• 当Pn10b.2（自动增益切换选择）设为1 ~ 3时，此参数设置在条件完成后的切换延时。

注 1. 有关自动增益切换的详细说明，见4-8-6自动增益切换（位置控制）。

注 2. 软件版本“r.0037”的伺服驱动器支持此新参数。

Pn125 自动增益切换宽度（位置偏差量）

设定范围 1 ~ 250 单位 指令单元 默认值 7 重新启动 
电源？

否

　• 此参数设置当用位置偏差（Pn10b.2 = 2, 3）执行自动增益切换时作为切换条件的位置偏差量。

注 1. 有关自动增益切换的详细说明，见4-8-6自动增益切换（位置控制）。

注 2. 软件版本“r.0037”的伺服驱动器支持此新参数。
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■ 位置控制参数（从Pn200开始）

● 位置控制设定1（Pn200：默认值1011）

Pn200.0 位置控制设定1 –– 指令脉冲模式（位置）

设定范围 0 ~ 9 单位 --- 默认值 1 重新启动 
电源？

是

注 详见4-4-3重要参数。

Pn200.1 置控制设定1 –– 偏差计数器复位（位置）

设定范围 0 ~ 3 单位 --- 默认值 1 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 用高位信号（状态信号）复位偏差计数器

1 用升高（低 ~ 高）信号复位偏差计数器

2 用低位信号（状态信号）复位偏差计数器

3 用降低（高 ~ 低）信号复位偏差计数器

• 设置启用ECRST（偏差计数器复位输入CN1-15：+ECRST，CN1-14：–ECRST）的输入条件。

• 如果使用OMRON位置控制单元，不要更改默认值。

Pn200.2 位置控制设定值1 –– 当伺服关闭且发生报警时，偏差计数器复位（位置）

设定范围 0 ~ 2 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 当伺服关闭且发生报警时复位偏差计数器

1 用伺服关闭且发生报警时，不复位偏差计数器

2 发生报警时，不论伺服状态如何，都复位偏差计数器

• 设置当伺服关闭且发生报警时，是否复位偏差计数器。

• 如果偏差计数器不复位（设定值1或2），当下一次伺服打开时，伺服电机只旋转偏差计数器剩余脉

冲数。注意，一旦电源接通，伺服立即开始作。

Pn200.3 位置控制设定值1 –– 当伺服关闭且发生报警时，偏差计数器复位（位置）

设定范围 0, 1 单位 --- 默认值 1 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 线驱动信号输入的指令滤波器（500 kpps）
1 集电极开路信号输入的指令滤波器（200 kpps）
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• 设置脉冲指令输入滤波器。

• 设置此参数以符合指令脉冲输入（线驱动输入或集电极开路输入）。

Pn201 编码器分频比（所有运行模式）

设定范围 16 ~ 16384 单位 脉冲／转 默认值 1000 重新启动 
电源？

是

• 设置从伺服驱动器输出的脉冲数。

• 每个伺服电机的编码器分辨率如下。将分辨率设为上限值。

INC
 3,000 r/min.伺服电机（30 ~ 750 W）：2,048脉冲／转

 3,000 r/min.伺服电机（1 ~ 5 kW）：32,768脉冲／转

 3,000 r/min.扁平型伺服电机：2,048脉冲／转

 1,000 r/min.伺服电机：32,768脉冲／转

ABS
 3,000 r/min.伺服电机（30 ~ 750 W）：16,384脉冲／转

 3,000 r/min.伺服电机（1 ~ 5 kW）：32,768脉冲／转

 3,000 r/min.扁平型伺服电机：16,384脉冲／转

 1,000 r/min.伺服电机：32,768脉冲／转

 1,500 r/min.伺服电机：32,768脉冲／转

注 1. 即使编码器分辨率为32,768（脉冲／转），最大设定值也为16,384（脉冲／转）。

注 2. 如果设定值大于编码器分辨率，则该分辨率设定值将作为编码器的分辨率。

注 3. 如果使用OMRON位置控制单元（模拟电压输出类型）或运动控制单元，则编码器分频比的上

限是所使用的转速。详见使用OMRON伺服控制器的编码器分频比和转速。

注 4. 详见4-5-7编码器分频功能。

Pn202 电子齿轮比G1（分子）（位置）

设定范围 1 ~ 65535 单位 --- 默认值 4 重新启动 
电源？

是

Pn203 电子齿轮比G2（分母）（位置）

设定范围 1 ~ 65535 单位 --- 系数 1 重新启动 
电源？

是

• 设置指令脉冲和伺服电机行进距离脉冲率。

• 当G1/G2 = 1时，如果输入了一个（编码器分辨率× 4）脉冲，则伺服电机将旋转一次（内部伺服驱

动器将做× 4倍动作）。

• 在0.01 ≤ G1/G2 ≤ 100范围内设置。

注 详见4-5-12电子齿轮功能。

Pn204 位置指令滤波器时间常数1（一次滤波）

设定范围 0 ~ 6400 单位 × 0.01 ms 默认值 0 重新启动 
电源？

否
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• 设置指令脉冲软启动。软启动属性是一次滤波器（指数功能）。

注 1. 软启动属性还包括线性加减速。（用Pn208设置时间常数）。用Pn207.0（位置指令滤波器选

择）选择想要使用的滤波器。

注 2. 详见4-5-13位置指令滤波器功能。

Pn205 绝对值编码器多转限制设定（所有运行模式）（ABS）
设定范围 0 ~ 65535 单位 转 默认值 65535 重新启动 

电源？
是

• 使用带绝对值编码器的伺服电机时，设置多转转数。

• 使用绝对值编码器时，计数器从设置位置开始计数转数，并从伺服驱动器输出转数（当输入SEN信

号时，从CN1-48：+绝对值，或CN1-49 – 绝对值输出）。

• 在默认设置下（Pn205 = 65535），伺服电机多转数据将如下图所示：

也就是说，当更改默认值时（即Pn205 ≠ 65535），伺服电机多转数据将只能为正向。如果想要尽

可能高地设置多转限制，且在整个操作区域都为正时，可将数字设为例如65534。
若想让多转数据在电机每次完成m转后返回零，需要设置Pn205中的数值（m – 1）。例如，如果机

器的齿轮比是1/33，将Pn205设为32，则多转数据在电机旋转33转后返零。

注 如果修改了Pn205，编码器存储器中的转数限制与伺服驱动器存储器中的转数限制不再一致，所

以将生成一个A.CC报警（多转限制不一致）。若想取消此报警，必须在系统检查模式下更改多转

数（Fn013）的设定值。

Pn206 全闭回路编码器脉冲数（可选）

设定范围 25 ~ 65535 单位 脉冲／转 默认值 16384 重新启动 
电源？

是

Multi-turn data

Forward Reverse

Servomotor rotations

With the default settings changed (i.e., Pn205  65535), the Servomotor multi-turn data will be as
follows:

Rotation data

Forward Reverse

Servomotor rotations

Pn205 set value

• 改变默认值时（即，Pn205 ≠ 65535），伺服电机多转数据将如下图所示：

多转数据

    正转
反转

伺服电机转数

Pn205设定值

旋转数据

正转 反转

伺服电机转数
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• 当装有DeviceNet可选单元（R88A-NCW152-DRT）并使用全闭回路编码器时，为全闭回路编码器设

置电机每转一圈的脉冲数。

• 只要Pn002.3（全闭回路编码器应用方法）不设为0，此参数就有效。

• 当单独使用伺服驱动器，而未安装DeviceNet可选单元或未使用全闭回路编码时，不要更改默认值。

• 设定范围的下限值为25，但必须将数值设为513或更大值（并选择一个全闭回路编码器启用该

值）。如果设定值低于513时，会发生A.04报警（参数设置错误）。

注 有关全闭回路编码器（全闭回路控制）的具体应用方法见OMNUC W系列DeviceNet可选单元用户

手册（I538）。

● 位置控制设定2（Pn207：默认值 0000）

Pn207.0 位置控制设定2 –– 位置指令滤波器选择（位置）

设定范围 0, 1 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 一次滤波器（设置Pn204属性）

1 线性加减速（设置Pn208属性）

• 选择指令脉冲软启动属性。

• 设定值选0时，分配Pn204（位置指令滤波时间常数1）的属性，选1时分配Pn208（位置指令滤波器

时间常数2）的属性。

• 如果不使用软启动功能，将所选滤波器的属性设为0。

注 详见4-5-13位置指令滤波器功能。

Pn207.1 位置控制设定2 –– 位置控制（位置）的速度指令输入切换

设定范围 0, 1 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是

设定值说明

设定值 说明

0 功能未使用

1 REF作为前馈输入使用

• 设置用于位置控制的REF功能（速度指令输入）。

• 参数设为1时输入REF电压速度前馈输入，并在速度回路指令中增加相应于速度REF电压的速度。这

可以缩短定位时间。

• 可通过Pn300（速度控制比例）更改REF电压比例。（默认值：10 V／额定转矩）。

• 如果使用一个OMRON定位单元（脉冲列输出型式），将此参数设为0（功能未使用）。

注 详见4-8-4速度前馈功能。
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Pn207.2 位置控制功能 2 –– 未使用

设定范围 --- 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

注 不要更改设定值。

Pn207.3 位置控制功能 2 –– 未使用

设定范围 --- 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

注 不要更改设定值。

Pn208 位置指令滤波时间常数2（线性加减速）

设定范围 0 ~ 6400 单位 × 0.01 ms 默认值 0 重新启动 
电源？

否

• 设置指令脉冲软启动。软启动属性为线性加减速。

注 1. 软启动属性还包括一次滤波器（用Pn204设置时间常数）。用Pn207.0（位置指令滤波器选择）

选择想要使用的滤波器。

注 2. 详见4-5-13位置指令滤波器功能。

Pn212 未使用

设定范围 --- 单位 --- 默认值 2048 重新启动 
电源？

否

注 1. 不要更改设定值。

注 2. 软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持此新参数。

Pn217 指令脉冲系数

设定范围 1 ~ 99 单位 系数 默认值 1 重新启动 
电源？

否

　• 设置当使用指令脉冲系数切换时的位置指令脉冲系数（1 ~ 99）。

　• 运行期间指令脉冲系数使用外部信号（控制输入），切换位置指令脉冲的乘数（× 1 ~ × Pn217中
的设定值）。

　• 将Pn218.0（指令脉冲系数切换选择）设为1时启用。

　• 将Pn513.0（PSEL 信号输入端子分配）和Pn510.2（PSON信号输出端子分配）设为适当的值。

　• 当使用指令脉冲系数切换时，如将PSEL（指令脉冲系数切换）输入设为ON，则伺服驱动器将用

位置指令脉冲× Pn217作为指令脉冲旋转伺服电机。

注 1. 有关指令脉冲系数切换的时间，见2-4-4控制输入／输出规格（CN1）下的PSEL（指令脉冲系数

切换）信号。

注 2. 软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持此新参数。

● 位置控制设定3（Pn218：默认值 0000）

Pn218.0 位置控制设定3 –– 指令脉冲系数切换选择

设定范围 0, 1 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

是
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设定值说明

设定值 说明

0 功能未使用。

1 用指令脉冲乘Pn217的脉冲数旋转伺服电机。

　• 选择是否使用指令脉冲系数切换。

　• 参数设为1时，为Pn217（指令脉冲系数）、Pn513（PSEL 信号输入端子分配）和Pn510.2 （PSON 
信号输出端子分配）设置适当的值。

注 1. 有关指令脉冲系数切换的时间，详见2-4-4控制输入／输出规格（CN1）下的PSEL（指令脉冲系

数切换）信号。

注 2. 软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持此新参数。

Pn218.1 位置控制设定3 –– 未使用。

设定范围 --- 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

注 不要更改设定值。

Pn218.2 位置控制设定3 –– 未使用。

设定范围 --- 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

注 不要更改设定值。

Pn218.3 位置控制设定3 –– 未使用。

设定范围 --- 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

注 不要更改设定值。

■ 速度控制参数（从Pn300开始）

Pn300 速度指令比例（所有运行模式）

设定范围 150 ~ 3000 单位 0.01 V／额
定转数

默认值 1000 重新启动 
电源？

否

• 此参数设置 REF（速度指令输入）电压与伺服电机转速之间的关系。

• 设置在额定转速下运行的REF电压。

• 默认值用于10 V REF电压下的额定转速。

注 REF电压根据控制模式和参数设定值，将作为下面的一个输入电压。

　　• 速度控制时：速度指令输入

　　• 转矩控制时：模拟速度限制（当Pn002.1 = 1）
　　• 位置控制时：速度前馈输入（当Pn207.1 = 1）

Pn301 内部速度设定值1
设定范围 0 ~ 10000 单位 r/min. 默认值 100 重新启动 

电源？
否
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Pn302 内部速度设定值2
设定范围 0 ~ 10000 单位 r/min. 默认值 200 重新启动 

电源？
否

Pn303 内部速度设定值3
设定范围 0 ~ 10000 单位 r/min. 默认值 300 重新启动 

电源？
否

• 这些参数设置使用内部设定速度控制时的速度。

• 由SPD1和SPD2（速度选择指令输入1和2）的ON/OFF状态选择速度设定，由RDIR（转向指令输

入）选择转向。

注 1. 如果设定值大于最大伺服电机转速，则该值将被视为伺服电机的最大转速。

注 2. 详见4-5-4内部设定速度控制。

Pn304 点动速度（所有运行模式）

设定范围 0 ~ 10000 单位 r/min. 默认值 500 重新启动 
电源？

否

• 设置使用点动运行时的转速。

注 1. 如果设定值大于最大伺服电机转速，则该值将被视为伺服电机的最大转速。

注 2. 详见4-3-2点动运行。

Pn305 软启动加速时间（速度，内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ 10000 单位 ms 默认值 0 重新启动 
电源？

否

Pn306 软启动加速时间（速度，内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ 10000 单位 ms 默认值 0 重新启动 
电源？

否

• 用速度控制设置软启动加减速时间。

• 在Pn305中设置从伺服电机转速 = 0（r/min.）到最大转速的加速时间，在Pn306中设置从最大转速到

伺服电机转速 = 0（r/min.）的减速时间。

• 如果使用带加减速功能的位置控制器或不使用速度控制和内部设定速度控制时，将Pn305和Pn306都
设为0。

注 详见4-5-11软启动功能。

Pn307 速度指令滤波时间常数（所有运行模式）

设定范围 0 ~ 65535 单位 × 0.01 ms 默认值 40 重新启动 
电源？

否

• 设置REF（速度指令输入）电压（一次）滤波时间常数。

• 设置伺服电机转速是否因REF电压噪声而波动。（设定值尽可能小，以最大程度降低噪声影响。如

果设定值过大，将降低响应。）

Pn308 速度反馈滤波时间常数（位置，速度，内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ 65535 单位 × 0.01 ms 默认值 0 重新启动 
电源？

否
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• 设置速度反馈的滤波时间常数（一次滤波器）。

• 当速度回路增益因机械系统振动等因素不能增大时，设置此参数。

注 设置了速度反馈滤波器时，在线自动调谐通常不能使用。

Pn309 未使用。

设定范围 --- 单位 ---- 默认值 60 重新启动 
电源？

否

注 1. 不要更改设定值。

注 2. 软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持此新参数。

■ 转矩控制参数（从Pn400开始）

Pn400 转矩指令比例（所有运行模式）

设定范围 10 ~ 100 单位 0.1 V／额定
转矩

默认值 30 重新启动 
电源？

否

• 此参数设置TREF（转矩指令输入）电压与输出转矩之间的关系。

• 设置输出额定转矩的TREF电压。

• 默认值为TREF 3 V的额定转矩。

注 TREF电压根据控制模式和参数设定值作为以下的一个输入电压使用：

 • 转矩控制：转矩指令输入

 • 位置和速度控制：模拟转矩限制（当Pn002.0 = 1或3时）。

　转矩前馈输入（当 Pn002.0 = 2时）

Pn401 转矩指令比例（所有运行模式）

设定范围 0 ~ 65535 单位 × 0.01 ms 默认值 40 重新启动 
电源？

否

• 设置内部转矩指令的（一次）滤波时间常数。

当机械共振频率不超过伺服回路的响应频率时，伺服电机将产生振动。为避免这种情况的发生，需要

设置转矩指令滤波时间常数。

滤波时间常数和截止频率之间的关系可用下面的公式表示：

fc (Hz) = 1 / (2       )        ：= 滤波时间常数（s），fc：截止频率。

将截止频率设为小于机械共振频率。

• 当伺服电机转速在转矩控制模式下因TREF电压噪声而受到波动时，也要设置该设定值。（尽可能

设置最小值，最大程度地降低噪声影响。如果设定值过高，会降低响应。）

Pn402 转矩指令比例（所有运行模式）

设定范围 0 ~ 800 单位 % 默认值 350 重新启动 
电源？

否

   T TP
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Pn403 反转转矩限制（所有运行模式）

设定范围 0 ~ 800 单位 % 默认值 350 重新启动 
电源？

否

• 用伺服电机额定转矩比（%）分别设置Pn402（正转转矩限制）和Pn403（反转转矩限制）。

注 可使用下列转矩限制功能：模拟转矩限制（Pn002.0 = 1或3），Pn402（正转转矩限制），Pn403
（反转转矩限制），Pn404（正转外部电流限制）和Pn405（反转外部电流限制）。由被启用限值

中最小值限制输出转矩。详见4-5-10转矩限制功能。

Pn404 正转外部电流限制（所有运行模式）

设定范围 0 ~ 800 单位 % 默认值 100 重新启动 
电源？

否

Pn405 反转外部电流限制（所有运行模式）

设定范围 0 ~ 800 单位 % 默认值 100 重新启动 
电源？

否

• 用伺服电机额定转矩比（%）分别在Pn404中设置输入PCL（正转电流限制输入）时的转矩限制，在

Pn405中设置输入NCL（反转电流限制输入）时的转矩限制。

注 可使用下列转矩限制功能：模拟转矩限制（Pn002.0 = 1或3），Pn402（正转转矩限制），Pn403
（反转转矩限制），Pn404（正转外部电流限制）和Pn405（反转外部电流限制）。由启用限值中

的最小值限制输出转矩。详见4-5-10转矩限制功能。

Pn406 紧急停止转矩（位置，控制和内部设定速度控制）

设定范围 0 ~ 800 单位 % 默认值 350 重新启动 
电源？

否

• 用伺服电机额定转矩比（%）设置发生超程时的减速转矩。

注 当Pn001.1（输入驱动禁止时的停止选择）设为1时（即，使用Pn406设定值停止），启用此参数。

Pn407 速度限制（转矩）

设定范围 0 ~ 10000 单位 r/min. 默认值 3000 重新启动 
电源？

否

• 设置转矩控制模式的速度限制。

注 可使用下列速度限制功能：模拟速度限制（当Pn002.1 = 1时）以及Pn407（速度限制）。速度限制

被设为其中的较小值。详见4-5-10转矩限制功能。

● 转矩指令设定（Pn408：默认值 0000）

Pn408.0 转矩指令设定 –– 陷波滤波器1功能选择（所有运行模式）

设定范围 0, 1 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否
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设定值说明

设定值 说明

0 陷波滤波器1功能未使用。

1 转矩指令中使用陷波滤波器1。（用Pn409设置频率，用Pn40A设置Q值）。

• 设置内部转矩指令（电流回路指令）是否使用陷波滤波器。

• 使用陷波滤波器防止机械共振。此功能可用于增大速度回路增益和缩短定位时间。

注 1. 使用W系列AC伺服驱动器时，可设置两个陷波滤波器：陷波滤波器1和陷波滤波器2。

注 2. 有关陷波滤波器详见4-8-7陷波滤波器（位置、速度、内部设定速度控制）。

Pn408.1 转矩指令设定值 –– 未使用。

设定范围 --- 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

注 不要更改设定值。

Pn408.2 转矩指令设定值 –– 陷波滤波器2功能选择

设定范围 0, 1 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

设定值说明

设定值 说明

0 陷波滤波器2功能未使用。

1 转矩指令中使用陷波滤波器2。（用Pn40b设置频率，用Pn40C设置Q值。）

• 设置内部转矩指令（电流回路指令）是否使用陷波滤波器2。
• 使用陷波滤波器防止机器共振。此功能可用于增大速度回路增益和缩短定位时间。

注 1. 使用W系列AC伺服驱动器，可设置两个陷波滤波器：陷波滤波器1和陷波滤波器2。

注 2. 有关陷波滤波器，详见4-8-7 陷波滤波器（位置，速度，内部设定速度控制）

注 3. 软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持此新参数。

Pn408.3 转矩指令设定 –– 未使用。

设定范围 --- 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

注 不要更改设定值。

Pn409 陷波滤波器1频率

设定范围 50 ~ 2000 单位 Hz 默认值 2000 重新启动 
电源？

否

• 当Pn408.0（陷波滤波器1功能选择）设为1时，启动此参数。

• 设置机器共振频率。
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注 有关陷波滤波器，详见4-8-7陷波滤波器（位置，速度，内部设定速度控制）。

Pn40A 陷波滤波器1 Q值

设定范围 50 ~ 400 单位 ×0.01 默认值 70 重新启动 
电源？

否

• 当Pn408.0（陷波滤波器1功能选择）设为1时启用。

• 设置陷波滤波器1的Q值。

注 1. 有关陷波滤波器，详见4-8-7陷波滤波器（位置，速度，内部设定速度控制）。

注 2. 软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持此新参数。

Pn40b 陷波滤波器2频率

设定范围 50 ~ 2000 单位 Hz 默认值 2000 重新启动 
电源？

否

• 当Pn408.2（陷波滤波器2功能选择）设为1时，启用此参数。

• 设置机械共振频率。

注 1. 有关陷波滤波器，详见4-8-7陷波滤波器（位置，速度，内部设定速度控制）。

注 2. 软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持此新参数。

Pn40C 陷波滤波器2 Q值

设定范围 50 ~ 400 单位 ×0.01 默认值 70 重新启动 
电源？

否

• 当Pn408.2（陷波滤波器2功能选择）设为1时启用此参数。

• 设置陷波滤波器2的Q值。

注 1. 有关陷波滤波器，详见4-8-7 陷波滤波器（位置，速度，内部设定速度控制）。

注 2. 软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持此新参数。

■ 顺序参数（从Pn500开始）

Pn500 定位完成范围1
设定范围 0 ~ 250 单位 指令单元 默认值 3 重新启动 

电源？
否

• 设置位置控制时输出INP1（定位完成输出1）的偏差计数器。

• 当Pn500低于偏差计数器剩余脉冲时，INP1为ON。

注 相关参数：Pn50E.0（INP1信号输出端子分配），Pn504（定位完成范围2）。

Pn501 位置锁定转速

设定范围 0 ~ 10000 单位 r/min. 默认值 10 重新启动 
电源？

否

• 设置速度控制时的位置锁定转数。
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• 当伺服电机转速低于设定值且输入PLOCK（位置锁定指令输入）时，运行模式由速度控制切换至位

置控制，并锁定伺服电机。

• 使用Pn102（位置回路增益）调整伺服锁定力。

注 相关参数：Pn50A.0（输入信号分配模式）和Pn50d.0（PLOCK信号输入端子分配）。

Pn502 电机运转检出转速

设定范围 0 ~ 10000 单位 r/min. 默认值 20 重新启动 
电源？

否

• 设置输出TGON（伺服电机运转检出输出）的转速。

• 当伺服电机转速大于设定值时，TGON接通。

注 相关参数：Pn50E.2（TGON 信号输出端子分配）。

Pn503 速度一致信号输出宽度

设定范围 0 ~ 100 单位 r/min. 默认值 10 重新启动 
电源？

否

• 设置速度控制时输出VCMP（速度一致输出）的允许波动范围（转速）。

• 当速度指令值与伺服电机转速之差小于设定值时，VCMP接通。

注 相关参数：Pn50E.1（VCMP信号输出端子分配）。

Pn504 定位完成范围2
设定范围 1 ~ 250 单位 指令单元 默认值 3 重新启动 

电源？
否

• 设置位置控制时输出INP2（定位完成输出2）的偏差计数器。

• 当偏差计数器剩余脉冲小于设定值时，INP2为ON。

• 可以通过将INP2用作邻近信号输出，接收邻近信号，时间定位完成时（即当INP1接通时）准备下一

顺序来减少处理时间。在本例中，Pn504设定值大于Pn500。

注 相关参数：Pn510.0（INP2 信号输出端子分配）, 和Pn500（定位完成范围1）。

Pn505 偏差计数器溢出等级

设定范围 1 ~ 32767 单位 × 256 
指令单元

默认值 1024 重新启动 
电源？

否

• 设置位置控制时的偏差计数器溢出报警检出等级。

• 当超过偏差计数器残余脉冲设定值时，伺服报警接通。

Pn506 制动时间1（所有运行模式）

设定范围 0 ~ 50 单位 × 10 ms 默认值 0 重新启动 
电源？

否

Pn507 制动指令速度

设定范围 0 ~ 10000 单位 r/min. 默认值 100 重新启动 
电源？

否
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Pn508 制动时间2（所有运行模式）

设定范围 10 ~ 100 单位 × 10 ms 默认值 50 重新启动 
电源？

否

• 此参数设置当使用有制动器的伺服电机时控制电磁制动器ON/OFF的BKIR（制动联锁输出）时间。

• 此参数防止对机器和伺服电机保持制动器的损坏。

• PN506（制动时间1）：设置从BKIR关闭到伺服关闭的滞后时间。

• Pn507（制动指令速度）：设置关闭BKIR的转速。

• Pn508（制动时间2）：设置从伺服关闭到BKIR关闭的待机时间。

• 当RUN为OFF且伺服电机停止时，首先关闭BKIR，等待Pn506中设定的时间过后，再关闭伺服。

• 当RUN为OFF时且伺服电机停止时，如果发生伺服报警，主回路电源关闭，伺服电机将减速，转速

降低。当转速降到低于Pn507设定值时，BKIR将关闭。

注 1. 相关参数：Pn50F.2（BKIR 信号输出端子分配）。

注 2. 有关制动联锁功能的详细说明参看制动联锁。

Pn509 瞬停保持时间（所有运行模式）

设定范围 20 ~ 1000 单位 ms 默认值 20 重新启动 
电源？

否

• 设置如果发生瞬间电源故障，禁用报警检出的时间。

• 当伺服驱动器的电源电压关闭时，伺服驱动器检出电源关闭，然后关闭伺服。20 ms默认值是指如

果在20 ms内恢复电源电压，将继续运行，而不关闭伺服。

• 在下列情况下，而不论Pn509设定值如何，都将关闭伺服：

　　　• 如果负载过大，在瞬间电源停止时发生A.41（欠电压）。

　　　• 如果在瞬间电源停止时发生控制电源下降，且不能控制时。

Pn50A 输入信号选择1（所有运行模式） 默认值 8100 重新启动 
电源？

是

Pn50b 输入信号选择2（所有运行模式） 默认值 6548 重新启动 
电源？

是

Pn50C 输入信号选择3（所有运行模式） 默认值 8888 重新启动 
电源？

是

Pn50d 输入信号选择4（所有运行模式） 默认值 8888 重新启动 
电源？

是

Pn50E 输出信号选择1（所有运行模式） 默认值 3211 重新启动 
电源？

是

Pn50F 输出信号选择2（所有运行模式） 默认值 0000 重新启动 
电源？

是

Pn510 输出信号选择3（所有运行模式） 默认值 0000 重新启动 
电源？

是
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Pn512 输出信号反转（所有运行模式） 默认值 0000 重新启动 
电源？

是

注 见4-4-3重要参数。

Pn511 未使用。

设定范围 --- 单位 --- 默认值 8888 重新启动 
电源？

否

注 不要更改设定值。

Pn513 输入信号选择6（所有运行模式） 默认值 0088 重新启动 
电源？

是

注 见4-4-3重要参数。

Pn51A 电机负载偏差溢出等级（可选）

设定范围 0 ~ 32767 单位 指令单元 默认值 0 重新启动 
电源？

否

　• 当装有一台DeviceNet可选装置（R88A-NCW152-DRT）且使用全闭回路编码器时，设置此参数。

　• 当Pn002.3（全闭回路编码器应用方法）未设为0时，此参数有效。

　• 为全闭回路编码器或半闭回路编码器按指令单元设置允许的误差等级（即，编码器装在W系列伺

服电机上）。

　• 如果全闭回路编码器或半闭回路编码器的位置误差超过该参数值时，将检出一个A.d1报警（电机

负载偏差溢出）。

　• 如将此参数设为0时，不会检出A.d1报警。在驱动机（即电机）与检测装置（即全闭回路编码器）

之间有滑差的系统中将此参数设为0。
　• 当只使用伺服驱动器而不带DeviceNet可选单元或不使用全闭回路编码器时，不要更改参数默认

值。

注 有关全闭回路编码器（全闭回路控制）的具体应用方法，见OMNUC W系列DeviceNet可选单元用

户手册（I538）。

Pn51b 未使用。

设定范围 --- 单位 --- 默认值 100 重新启动 
电源？

否

注 1. 不要更改设定值。

注 2. 软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持此新参数。

Pn51C 未使用。

设定范围 --- 单位 --- 默认值 450 重新启动 
电源？

否

注 1. 不要更改设定值。

注 2. 软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持此新参数。

Pn51E 偏差计数器溢出警告等级（位置）

设定范围 0 ~ 100 单位 % 默认值 0 重新启动 
电源？

否
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　• 用Pn505（偏差计数器溢出等级）的比例（%）设置偏差计数器溢出警告检出等级。

　• 当偏差计数器剩余脉冲超过设定值时，将发生偏差计数器溢出警告（A.90）。

　• 当设定值为0时，不会检测到偏差计数器溢出警告。

注 软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持此新参数。

■ 其它参数（从Pn600开始）

Pn600 再生电阻容量

设定范围 0 ~ 单元 
类型

单位 × 10 W 默认值 0 重新启动 
电源？

否

• 如果使用一个外部再生电阻或外部再生电阻单元，设置再生吸收量。设置当温升超过120°C时的再

生吸收量，而不是额定量。（详见使用外部再生电阻吸收再生能量。）

• 根据Pn600设定值执行Un00A（再生负载监控）计算及A.92（再生过载警告）和A.32（再生过载报

警）。

注 如果未连接外部再生电阻或外部再生电阻单元，将Pn600设为0。

Pn601 未使用。

设定范围 --- 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

注 不要更改设定值。
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4-5 运行功能

4-5-1 位置控制（位置）

■ 功能
• 用CN1-7，8和CN1-11，12的脉冲串输入分别进行顺时针和逆时针位置控制。

• 伺服电机旋转脉冲串输入值与电子齿轮（Pn202，Pn203）相乘所得的脉冲数。

■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn000.1 功能选择基本开
关1
控制模式选择

选择想要用于位置控制的控制模式（设定值：1，5，
7，8，b）。

4-4-3重要参数

Pn200.0 位置控制设定值
1
指令脉冲模式

设置与控制器指令脉冲状态相匹配。 4-4-3重要参数

Pn202 电子齿轮比G1
（分母）

设置指令脉冲和伺服电机行进量的脉冲路径。

0.01 ≤ G1/G2 ≤ 100
4-5-12电子齿轮
功能

Pn203 电子齿轮比G2
（分子）

C200HW-NC113

C200HW-NC213

C200HW-NC413

C200H-NC112

C200H-NC211

C500-NC113

C500-NC211

(Pn202, Pn203)

G1/G2

控制器（脉冲串输
出类型）

位置控制单元

脉冲串

OMNUC W-系列伺服驱动器

位置控制模式

    电子齿轮
    (Pn202, Pn203)

OMNUC W-系列
伺服电机
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■ 相关功能

• 可在位置控制中使用的与位置控制有关的主要功能有：

功能名称 说明 参考

位置指令滤波器功能 设置指令脉冲的软启动。 4-5-13位置指令滤波器
功能

转矩前馈功能 计算用于电流回路减少定位时间的TREF（转矩指令输
入）。

4-8-3转矩前馈功能

速度前馈功能 计算用于电流回路减少定位时间的REF（速度指令输
入）。

4-8-4速度前馈功能

前馈功能 计算速度回路减少定位时间的指令脉冲差。 4-8-2前馈功能

偏差功能 计算速度回路减少定位时间的偏差转数。 4-8-1偏差功能

转矩限制功能 限制伺服电机的转矩输出。 4-5-10转矩限制功能

增益降低功能 通过输入MING（增益降低）信号从PI控制向P控制切换
速度回路指令降低伺服刚度。

4-5-9增益降低

P控制切换功能 自动从PI控制向P控制切换速度控制回路，以降低伺服刚
度。（可选择切换条件）

4-8-10 P控制切换

4-5-2 速度控制（速度）

■ 功能
• 用速度指令（REF：CN1-5，6）的模拟电压输入执行伺服电机速度控制。也可以用速度控制与安装

在位置控制功能上的控制器来执行位置控制。

• 可以通过设置速度指令比例（Pn300）改变速度指令和转速之间的关系。

Controller 

(analog voltage output type)

CS1W-MC221/421(-V1)

CV500-MC221/421

C200H-MC221

Analog

OMNUC W-series Servo Driver

Speed Control Mode

r/min.

C500-NC222

V

控制器
（模拟电压输出类型）

    模拟电压
    （速度指令）

  OMNUC W-系列伺服驱动器

速度控制模式

速度指令比例
（Pn300）

OMNUC W-系列 
伺服电机

运动控制单元

位置控制单元
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■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn000.1 功能选择基本开
关1

设置速度控制的控制模式（设定值：0，4，7，9，A） 4-4-3重要参数

Pn300 速度指令比例 设置用于额定转速运行的REF（速度指令输入）电压。 4-4-4参数说明

■ 相关的功能
• 可在速度控制中使用的与速度控制相关的主要功能有：

功能名称 说明 参考

软启动功能 设置速度指令的软启动。 4-5-11位置指令滤波器
功能

位置锁定功能 此功能用PLOCK（位置锁定指令）信号输入在伺服锁定
状态（位置控制状态）下停止伺服电机。

4-5-14位置锁定功能

转矩前馈功能 计算电流回路的TREF（转矩指令输入），减少加减速时
间。

4-8-3转矩前馈功能

转矩限制功能 此功能限制伺服电机的输出转矩输出。 4-5-10转矩限制功能

增益降低功能 通过输入MING（增益降低）信号将速度回路指令从PI控
制切换至P控制，降低伺服刚度。

4-5-9增益降低

P控制切换功能 从PI控制向P控制自动切换速度控制回路，降低伺服刚度
（可选择切换条件）。

4-8-10P控制切换

Rotation speed (r/min.)

Rated rotation (Default setting)
Speed command
voltage (V)

Rated rotation speed

转速（r/min.）

额定转速

额定转速

（默认值）

速度指令电压（V）
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4-5-3 转矩控制（转矩）

■ 功能
• 用转矩指令（TREF：CN1-9，10）的模拟电压输入控制伺服电机输出转矩。

• 可以用转矩控制比例（Pn400）设定值，改变转矩指令和输出转矩之间的关系。

■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn000.1 功能选择基本开
关1

选择转矩控制的控制模式（设定值：2，6，8，9） 4-4-3重要参数

Pn400 转矩指令比例 设置输出额定转矩的TREF（转矩指令输入）电压 4-4-4参数说明

注 伺服电机运行时，转矩控制随伺服电机负载情况（如摩擦、外力、惯量）而变化。对装置采对安

全措施，防止伺服电机失控。

Controller 

(analog voltage output type)
OMNUC W-series Servo Driver

  控制器
  （模拟电压输出类型）

注　OMRON不制造转矩指
　　令电压输出类型的控制
　　器。

模拟电压
（转矩指令）

OMNUC W-系列伺服驱动器

转矩控制模式

转矩指令比例
(Pn400)

OMNUC W-系列 
伺服电机

Output torque (output
torque rate) (Default setting)

Torque command
voltage (V)

转矩

          输出转矩 
         （输出转矩率） （默认值）

转矩指令电压（V）
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■ 相关的功能
• 可在转矩控制中使用的与转矩控制相关的功能有：

功能名称 说明 参考

转矩限制功能 此功能限制伺服电机的转矩输出。 4-5-10转矩限制功能

速度限制功能 此功能限制伺服电机转速，防止转速过高。 4-5-15速度限制功能

4-5-4 内部设定速度控制

■ 功能
• 用参数中设置的速度（内部设定速度1 ~ 3）控制伺服电机转速。

• 用控制输入端子的速度选择指令1和2（SPD1：CN1-45，SPD2：CN1-46）选择内部设定速度，并用

转向指令（RDIR：CN1-41）设置转向（引脚号为默认分配。）

• 当SPD1和SPD2均为OFF时，伺服电机按减速时间减速和停机。此时，可以使用参数设定值进行脉

冲串输入（位置控制时），速度指令输入（速度控制时）和转矩指令输入（转矩控制时）。

Controller OMNUC W-series Servo Driver控制器

注　只能用数字输入／输
　　出信号执行内部设定
　　速度控制。

速度选择指令

转向指令

OMNUC W-系列伺服驱动器

内部设定速度控制

内部设定速度
1 ~ 3

转向

OMNUC W-系列 
伺服电机

（Pn301 ~ Pn303）
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■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn000.1 功能选择基本开
关1
控制模式选择

选择内部设定速度控制的控制模式（设定值：3，4，
5，6）

4-4-3重要参数

Pn50C 输入信号选择3 必须设置Pn50C.0（RDIR信号选择），Pn50C.1（SPD1
信号选择）和Pn50C.2（SPD2信号选择）。（见注1）

4-4-3重要参数

Pn301 内部设定速度1 设置内部设定速度（r/min.）（0 ~ 10,000r/min.） 
（见注2）

4-4-3重要参数

Pn302 内部设定速度2
Pn303 内部设定速度3
Pn305 软启动加速时间 分别设置加减速时间（ms）（0 ~ 10,000 ms）。 4-8-10 P控制切抽

Pn306 软启动减速时间

注 1. 更改默认值时，将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1（自定义设定值）。

注 2. 如果最大伺服电机转速设定值大于Pn301，Pn302和Pn303，同设定值即作为最大转速。

■ 相关的功能
• 可在内部速度设定控制中使用的与内部速度设定控制相关的主要功能有：

功能名称 说明 参考

位置锁定功能 此功能使用PLOCK（位置锁定指令）信号输入在伺服锁
定状态（位置控制状态）下停止伺服电机。

4-5-14位置锁定功能

转矩限制功能 此功能限制伺服电机的转矩输出。 4-5-10转矩限制功能

增益降低功能 通过输入MING（增益降低）信号，将速度回路指令从PI
控制切换至P控制，降低伺服刚度。

4-5-9增益降低

P控制切换功能 速度控制回路自动从PI控制切换至P控制，降低伺服刚
度。（可选择切换条件。）

4-8-10 P控制切换
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■ 内部设定速度选择
• 下表中给出了SPD1和SPD2（速度选择指令1和2）之间的关系，以及所选择的内部设定速度。

控制模式设定值 TVSEL SPD1: OFF SPD1: ON

SPD2: OFF SPD2: ON SPD2: OFF SPD2: ON

Pn000.1 = 3
内部设定速度 
控制

--- 速度回路停止。 内部速度设定1
（Pn301）

内部速度设定3
（Pn303）

内部速度设定2
（Pn302）

Pn000.1 = 4
内部设定速度控
制
      速度控制

TVSEL: OFF 速度回路停止。 内部速度设定1
（Pn301）

内部速度设定3
（Pn303）

内部速度设定2
（Pn302）Pn50A.0 = 0

（见注1）
TVSEL: ON 速度控制

Pn000.1 = 5
内部设定速度控
制
      位置控制

TVSEL: OFF 速度回路停止。 内部速度设定1
（Pn301）

内部速度设定3
（Pn303）

内部速度设定2
（Pn302）Pn50A.0 = 0

（见注1）
TVSEL: ON 位置控制

Pn000.1 = 6
内部设定速度控
制
      转矩控制

TVSEL: OFF 速度回路停止。 内部速度设定1
（Pn301）

内部速度设定3
（Pn303）

内部速度设定2
（Pn302）Pn50A.0 = 0

（见注1）
TVSEL: ON 转矩控制

注 1. 当Pn50A.0（输入信号分配模式）设为默认值（0），且Pn000.1设定值在4 ~ 6之间时，控制模式

切换时无TVSEL（控制模式切换）信号分配或输入。

注 2. 当Pn50A.0设为1且分配TVSEL信号时，控制模式按TVSEL信号切换。

■ 操作示例

● 仅内部设定速度控制设定值（Pn000.1 = 3）
Speed selection
command 1
SPD1
Speed selection
command 2
SPD2
Rotation direction
command 
RDIR

Servomotor op-
eration

Speed 2
Speed 3

Speed 1

Speed 1 (reverse
rotation)

Decelerates according to
Pn306 (soft start decelera-
tion time) setting

Accelerates according to
Pn305 (soft start accelera-
tion time) setting

速度1

速度2
  速度3

按照Pn305（软启动加速时间） 
设定值加速

速度选择指令1
SPD1

速度选择指令2
SPD2

转向指令
RDIR

伺服电机运行

速度1（反转）

根据Pn306（软启动减速时
间）设定值减速

←→ 

←→ 

←→ 
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注 1. 读取输入信号时的最大延时为2 ms。

注 2. 如果未使用位置锁定功能，则伺服将使用速度回路停止（即内部速度指令0 r/min.）。

注 3. 速度指令输入，脉冲串输入和转矩指令输入被忽略。

● 内部设定速度控制 + 速度控制（Pn000.1 = 4）

注 SPD1和SPD2均关闭后，立即根据速度指令输入（REF）运行（即使在读取输入信号时有最多 2 
ms的延时）。

● 内部设定速度控制 + 位置控制（Pn000.1 = 5）

Speed selection
command 1
SPD1
Speed selection
command 2
SPD2
Rotation direction
command 
RDIR
Speed command
input
REF

Servomotor op-
eration

Speed 2
Speed 3

Speed 1

Speed 1
(reverse
rotation)

REF speed

Speed Control Mode

速度1
速度2

速度3

REF 速度

速度控制模式

速度1
（反转）

Speed selection
command 1
SPD1
Speed selection
command 2
SPD2
Rotation direction
command 
RDIR
Pulse command

Servomotor op-
eration

Speed 2
Speed 3

Speed 1

Speed 1 (reverse
rotation)

Positioning com-
pleted, INP1
(Speed compare,
VCMP)

2 ms min.

2 ms min.

速度1

速度3

速度2

速度1
（反转）

2 ms以上

2 ms以上

速度选择指令1
SPD1

速度选择指令2
SPD2

转向指令

RDIR

速度指令输入

REF

伺服电机运行

速度选择指令1
SPD1

速度选择指令2
SPD2

转向指令

RDIR

脉冲指令

定位完成，INP1
（速度比较，
VCMP）

伺服电机运行
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注 1. 当SPD1和SPD2均关闭时，伺服电机将减速至停止，将输出INP1（定位完成输出1），伺服将被

位置锁定。在此状态下可接收脉冲串指令输入。INP1接通后输入脉冲指令。忽略脉冲输入直至

INP1接通。

注 2. INP1接通后，与从位置控制切换至内部设定速度控制的同样方法接通速度选择指令。

注 3. 读取输入信号的最大延时为2 ms。

注 4. 定位完成信号（INP1）时序图中的阴影部分表示信号接通作为VCMP（速度比较）信号的地

方。（控制模式不同，信号含义也不同。）

● 内部设定速度控制 + 转矩控制（Pn000.1 = 6）

注 1. SPD1和SPD2均关闭后，立即按速度指令输入（TREF）运行（即使读取输入信号时最大延时为

2 ms）。

注 2. 伺服电机运行时，转矩控制根据伺服电机负载情况（如摩擦，外力，惯量）而变。对装置采取

安全措施，防止伺服电机的控。

注 3. 要求伺服锁定伺服电机时，将所有内部速度设定值设为0 r/min.，并用SPD1和SPD2（速度选择

指令1和2）选择速度。

Speed selection
command 1
SPD1
Speed selection
command 2
SPD2
Rotation direction
command 
RDIR
Torque command
input
TREF

Servomotor op-
eration

Speed 2
Speed 3

Speed 1

Speed 1 (reverse
rotation)

Torque Control Mode

速度1

速度3
速度2

转矩控制模式

    速度1（反转）

速度选择指令1
SPD1

速度选择指令2
SPD2

转向指令

RDIR

转矩指令输入

TREF

伺服电机运行
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4-5-5 切换控制模式（切换控制）

■ 功能
• 此功能通过外部输入在两种控制模式之间切换来控制伺服电机。

• 在控制模式切换控制输入端子（TVSEL: CN1-41）执行控制模式切换。

■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn000.1 功能选择基本开
关1
控制模式选择

选择切换控制的控制模式（设定值：7, 8, 9） 4-4-3重要参数

Pn50C.3 输入信号选择3
TVSEL信号选择

必须设置Pn50C.3（TVSEL信号选择）。（见注） 4-4-3重要参数

注 如果在默认设置下选择切换控制模式，模式将分配至引脚CN1-41。
 更改默认值时，将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1（自定义设定值）。

■ 相关的功能

注 各控制模式见相关的功能。

Controller
Analog voltage
(speed command)

OMNUC W-series Servo Driver

Switching control
(Example: Between position
control and speed control)

Speed control
OMNUC W-series
Servomotor

Position control

Pulse train

控制器
    模拟电压
    （速度指令）

脉冲串

OMNUC W-系列伺服驱动器

速度控制

位置控制

OMNUC W-系列
伺服电机

切换控制
（例如：在位置控制和
速度控制之间切换）
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■ 使用TVSEL（控制模式切换）选择的控制模式
• 下表给出了TVSEL（控制模式切换）与所选控制模式之间的关系。

控制模式设定 TVSEL

OFF ON

Pn000.1 = 4（内部设定速度控制
与速度控制之间）

内部设定速度控制 速度控制

Pn000.1 = 5（内部设定速度控制
与位置控制之间）

内部设定速度控制 位置控制

Pn000.1 = 6（内部设定速度控制
与转矩控制之间）

内部设定速度控制 转矩控制

Pn000.1 = 7（位置控制与速度控
制之间）

位置控制 速度控制

Pn000.1 = 8（位置控制与转矩控
制之间）

位置控制 转矩控制

Pn000.1 = 9（转矩控制与速度控
制之间）

转矩控制 速度控制

注 1. 当Pn50A.0（输入信号分配模式）设为默认值（0），且Pn000.1设定值在4 ~ 6之间时，控制模 
 式切换时无TVSEL（控制模式切换）信号分配或输入。

注 2. 当Pn50A.0被设为1，且Pn000.1设定值在4 ~ 6之间时，分配TVSEL信号，控制模式按TVSEL 
 信号切换。

注 3. 有关内部设定速度控制详见4-5-4内部设定速度控制。

■ 运行示例

● 位置和速度控制切换示例（Pn000.1 = 7）

Control mode

switching

TVSEL

Speed command

input

REF

Pulse commands

Positioning com-

pleted, INP1

(Speed compare,

VCMP)

Servomotor op-

eration

2 ms min.

2 ms min.

控制模式切换
TVSEL

速度指令输入
REF

脉冲指令

定位完成，INP1
（速度比较，
VCMP）

伺服电机运行

2 ms以上

2 ms以上
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注 1. 读取输入信号的最大延时为2 ms。
注 2. 从速度控制切换至位置控制时，当TVSEL（控制模式切换）关闭，I NP1（定位完成输出1）信 

 号接通，并在2 ms延时过后，输入脉冲指令。脉冲将被忽略，直至定位完成（INP1）信号接通。

注 3. 定位完成1（INP1）信号时序图的阴影区表示接通信号作为VCMP（速度比较）信号的部分。（控制模 
 式不同，信号的含义也不同。）

● 位置和转矩控制切换示例（Pn000.1 = 8）

Control mode
switching
TVSEL

Torque command
input
TREF

Pulse commands

Positioning com-
pleted signal
INP1

Servomotor op-
eration

(Reverse operation)(Forward operation)

2 ms min.

Impact

2 ms min.

Note 1. This time chart shows an example of torque thrust.

控制模式切换
TVSEL

转矩指令输入
TREF

脉冲指令

定位完成信号INP1

伺服电机运行

注 1. 时序图中是转矩推力的一个示例。

注 2. 读入输入信号的最大延时为2 ms。
注 3. 从转矩控制切换至位置控制时，在TVSEL（控制模式切换）关闭，定位完成输出1（INP1）信 

 号接通，并且经过2 ms延时后，输入脉冲指令。脉冲将被忽略，直至定位完成输出1（INP1） 
 信号接通。

冲击

2 ms以上（正转运行） （反转运行）

2 ms以上
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● 速度和转矩控制切换示例（Pn000.1 = 9）

注 1. 读入输入信号的最大延时为2 ms。
注 2. 伺服电机运行时，转矩控制随伺服电机负载条件（如摩擦、外力、惯量）而变。对装置采取安 

 全措施，防止伺服电机失控。

4-5-6 正转和反转驱动抑制（所有运行模式）

■ 功能
• 当正转驱动禁止（POT：CN1-42）和反转驱动禁止（NOT：CN1-43）均为OFF时，停止伺服电机旋

转（引脚号按默认设置分配）。

• 可连接一个输入（lit input），当伺服电机超过装置行程范围时，停止伺服电机。

Control mode
switching
TVSEL

Speed command
input
REF

Servomotor op-
eration Torque Control Mode

Torque command
input
TREF

转矩控制模式

控制模式切换
TVSEL

速度指令输入
REF

转矩指令输入
TREF

伺服电机操作
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Pn001.0
0 or 1

1 or 2

2
POT (NOT) is OFF

Deceleration Method
Dynamic brake

Free run

Emergency stop torque (Pn406)

Servo unlocked
Stopped Status

Servo unlocked

Servo locked

Pn001.1
2

1
See note 1.

Pn001.1
0

■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn50A.3
Pn50b.0

输入信号选择1：POT信号
选择

输入信号选择2：NOT信号
选择

必须分配POT和NOT。
（见注）

4-4-3重要参数

Pn001 功能选择开关1 设置Pn001.1（驱动禁止输
入的停止选择）中的POT
和NOT都为OFF时的停止
方法。

如果P n 0 0 1 . 1设为0（按
Pn001.0设定值停止）时，
必须设置Pn001.0（报警生
成且伺服关闭时的停止选
择）。

4-4-3重要参数

Pn406 紧急停止转矩 如果将Pn001.1设为1或2，
在Pn406中设置紧急停止转
矩。

4-4-4参数说明

注 默认配置下，POT与NOT被分配至CN1-42，43，但两个都被设为禁用（即，驱动禁止无法起作

用）。更改默认值时，将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1（自定义设定值）。

■ 运行
 正转／反转驱动禁止为OFF时的停止方式

注 1. 如果伺服电机在位置控制期间以此模式停止，则位置回路被禁用。

注 2. 转矩控制期间使用的位置方法取决于Pn001.0设定值（与P001.1设定值无关）。

1或2

减速方法

动态制动器

自由运行

紧急停止转矩（Pn406）

停止状态

伺服未锁定

伺服未锁定

伺服锁定

见注1

POT（NOT）为OFF

POT (forward
drive prohibited)

NOT (reverse
drive prohibited) Reverse direction

Only forward drive
allowed

Both forward and reverse
drive allowed

Only reverse drive
allowed

Forward direction
Position

Position

只允许正向侧驱动 允许正向和反向侧驱动 只允许反向侧驱动

   位置

   位置
正向

反向

或

POT（正向侧驱
动禁止）

NOT（反向侧驱
动禁止）
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注 1. 当输入一个在驱动禁止区内沿禁止方向行进的指令时，用Pn001.1设置的方法停止伺服电机。 
 如果输入沿反向行进的指令时，伺服电机自动恢复运行。

注 2. 执行位置控制时，连续计数反馈脉冲和指令脉冲，而不复位偏差计数器的剩余脉冲。如果驱动 
 禁止输入在此状态（即驱动允许）下接通，位置将移动剩余脉冲数。

4-5-7 编码器分频功能（所有运行模式）

■ 功能
• 通过该功能，可以为伺服驱动器输出的编码器信号设置任何脉冲数。

• 可在16 ~（编码器分辨率脉冲数）范围内设置伺服电机每旋转一圈的脉冲数。最大值为16,384脉冲／转。

• 将此功能用于下列应用：

 当使用响应频率低的控制器时。

 当要求设置易于整除的脉冲率时。

 （例如，在伺服电机每旋转一圈相当于行进10 mm的机械系统中，如果分辨率为5 mm／脉冲，则将

编码器分频比设为2,000（脉冲／转））。

■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn201 编码器分频比设定 设置要输出的编码器脉冲
数（见注1、2和3）。

4-4-4参数说明

注 1. 默认值为1,000（脉冲／转），设置范围为16 ~ 16,384（脉冲／转）。

注 2. 当断开电源并重新接通时，启用这些参数（确认LED显示已熄灭）。

注 3. 如果设定值大于编码器分辨率时，则按公式继续运算：（分频比设定值）=（编码器分辨率）

■ 运行
• 通过分频器从伺服驱动器输出增量脉冲。

Encoder Driver

Processing 
circuitry

Frequency 
divider

Phase A
Phase B
Phase Z

编码器 分频器

处理回路
分频器

A相

B相

Z相
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• 伺服驱动器输出的编码器信号的输出相位如下图所示（当分频比Pn201 = 编码器分辨率时）。

• 当设置的编码器分频比不是2n时（16,384，8,192，4,096，2,048，1,024等），A相和B相的相位差不

是90°，而是随时间T分散。（见下图。）

上图中，T表示A相与B相之间的处理回路输出，n是满足下列公式的一个整数（舍弃小数点后的数

值）。

4-5-8 制动器联锁（所有运行模式）

■ 使用电磁制动器的注意事项
• 带制动器的电磁制动伺服电机专用于保持的非励磁型制动器。设置参数前，先停止伺服电机，然后

关闭制动器电源。如果在伺服电机运行期间施加制动，则制动盘可能会由于摩擦力而被损坏或发生

故障，从而损坏伺服电机。

■ 功能
• 可以设置BKIR（制动器联锁）信号输出时间，以接通和断开电磁制动器。

Forward rotation side Reverse rotation side

Phase A

Phase B

Phase Z

Phase A

Phase B

Phase ZZ相

B相

A相

正转 反转

Z相

B相

A相

t1 t2 t1

Phase A

Phase B
t1 t1 t1 t2

t1 = nT, t2 = (n+1)TB相

A相

n = resolution/encoder divider rate

Phase A

Phase B

Input to frequency divider
(processing circuit output)

T

n =分辨率／编码器分频比

B相

A相
到分频器的输入
（处理回路输出）
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■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn50F.2 输出信号选择2：BKIR信
号选择

必须分配BKIR。（见注） 4-4-3重要参数

Pn506 制动时间1 此参数设置BKIR输出时
间。

Pn506：设置从BKIR关闭
到伺服关闭的滞后时间。

P n 5 0 7：设置用于关闭
BKIR的转速。

Pn508：设置从伺服关闭到
BKIR关闭的待机时间。

4-4-4参数说明

Pn507 制动指令速度

Pn508 制动时间2

注 默认配置下，BKIR不分配。

■ 运行

● 运转时序（伺服电机停止时）

注 1. 从接通制动器电源到释放制动器的时间最长为200 ms。设置制动器释放后发送速度指令（脉冲 
 指令）时将该延迟考虑在内。

注 2. 从断开制动器电源到制动器啮合之间的时间最长为100 ms。如果在纵轴上使用伺服电机，设置 
 Pn506（制动时间1），从而使伺服电机在制动器啮合后去激励，同时将该延迟考虑在内。

RUN

BKIR (brake interlock)

Brake power
supply

Brake operation

Speed command or
pulse command

Servomotor energizing

200 ms max.

Approx. 2 ms

100 ms max.

Pn506 (See note 2.)

0 to 35 ms

See note 1.

Deenergized

Energized

BKIR（制动联锁）

制动电源

制动操作

速度指令或脉冲指令

伺服电机激励

200 ms以下

0 ~ 35 ms 约2 ms

100 ms以下

Pn506（见注2）

见注1

去激励

激励
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● 电源时间（停止时）伺服电机

注 从断开制动器电源到制动器啮合之间的最长时间为100 ms。如果在纵轴上使用伺服电机，则设置

Pn506（制动时间1），使伺服电机在制动器啮合后去激励，同时将该延迟考虑在内。

● 运行，错误和电源时间（伺服电机停止时）

注 1. 从伺服电机去激到施加动态制动器约需要10 ms，在此期间，由于动量的作用，伺服电机将继 
 续旋转。

注 2. 如果伺服电机转速低于Pn507（制动指令速度）设定的速度，或伺服电机去激后超出了Pn508 
 （制动时间2）设定的时间，则BKIR（制动器联锁）信号断开。

4-5-9 增益降低（位置，速度，内部设定速度控制）

■ 功能
• 当增益降低（MING：CN1-41）为ON时，此功能将从PI（比例积分）控制向P（比例）控制切换速

度回路控制（默认配置下分配引脚号。）

• 比例增益丢失时，降低速度回路增益。并且由速度误差比例（速度指令与速度反馈差）丢失来降低

对外部负载力的抵抗能力。

 

Power supply

BKIR (brake interlock)

Servomotor energized

25 to 35 ms

Pn506 (See note.)

Deenergized

Energized

电源

BKIR（制动联锁）

伺服电机已激励

去激

激励

25 ~ 35 ms

Pn506（见注）

Power supply

ALM (alarm output)

Servomotor energized

(See note 2.)

Braking using dynamic brake
(when Pn001.0 = 0)

Deenergized
Approx. 10 ms
(See note 1.)

RUN

BKIR (brake interlock)

Servomotor rotation speed

Energized

PN507 (brake command
speed)

电源

（报警输出）

BKIR（制动联锁）

去激

激励

约10 ms 
（见注1）

伺服电机转速 PN507（制动器指令速度） 用动态制动器制动
（当Pn001.0 = 0时）

（见注2）

伺服电机激励
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• 如果控制位置时不增加位置控制回路，位置会因A/D转换器等的温度漂移而滑动。在此情况下，输

入MING（增益降低）时，速度回路增益将降低，将减少漂移量。如果存在负载静态摩擦（最小为

额定转矩的5%），伺服电机可能完全停止。

• 在用内部位置回路完成定位后部件插入运行期间输入MING，会因对外力的阻力减弱而使部件插入

更容易。

• 此功能对旋转期间的高增益下的运行也有效，并且可以降低增益，降低伺服电机停止时的振动。

注 如果在包括纵轴带重力负载或连续外力的应用中输入MING，则不能达到目标位置。

■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn50A.2 输入信号选择1：MING信
号选择

必须分配MING。（见注） 4-4-3重要参数

注 如果要更改默认值，将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1（自定义设定值）。

4-5-10 转矩限制功能（所有运行模式）

■ 功能
• 该转矩限制功能限制伺服电机的输出转矩。

• 当机器（动件）以稳定压力推向工件（如在弯管机中）时，该功能可以防止在机械系统上产生过大

的作用力或转矩，从而保护伺服电机和机械系统。

• 有四种方法用于限制转矩（引脚号在出厂时分配）：

• 通过用户参数Pn402（正转转矩限制）和Pn403（反转转矩限制）限制在正常运行期间施加的稳

定作用力。（所有运行模式。）

• 用连接至引脚CN1-45（PCL：正转电流限制输入）和CN1-46（NCL：反转电流限制输入）的

外部信号限制运行。设置用户参数Pn405（正转外部电流限制）和Pn405（反转外部电流限制）

（所有运行模式）。

• 将TREF（转矩指令输入）（位置、速度、内部设定速度限制）作为模拟电流限制输入，用模

拟电压限制正常运行。

• 通过TREF（位置、速度、内部设定速度限制）用连接至引脚CN1-45（PCL：正转电流限制输

入）和CN1-46（NCL：反转电流限制输入）的外部信号限制模拟电压。

• 当转矩限制为ON时，输出CLIMT（电流限制检出）信号（如果已用参数Pn50F.0分配信号）。

• 如果多个转矩限制有效，则将输出转矩限制为最小的限值。
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■ 需要设置的参数

● 通过用户参数限制正常运行时施加的稳定作用力（所有运行模式）

参数号 参数名称 说明 参考

Pn402 正转转矩限制 以额定转矩的百分比设置正向侧输出转矩
限制（设定范围：0% ~ 800%）。

4-4-4参数说明

Pn403 反转转矩限制 以额定转矩的百分比设置反向侧输出转矩
限制（设定范围：0% ~ 800%）。

注 1. 当未使用转矩限制功能时，将这些参数设为350（默认值）。

注 2. 如果连接的伺服电机的设定值大于最大瞬间转矩，则最大瞬间转矩将成为设定的限值。

● 用外部信号限制运行（所有运行模式）

参数号 参数名称 说明 参考

Pn50b.2
Pn50b.3

输入信号选择2
PCL信号选择

NCL信号选择

必须分配PCL和NCL。（见注1） 4-4-3重要参数

Pn404 正转转矩限制 以伺服额定转矩的百分比设置当PCL为
ON时的输出转矩限制（设定范围：0% ~ 
800%）。

4-4-4参数说明

Pn405 反转转矩限制 以伺服电机额定转矩的百分比设置当
NCL为ON时的输出转矩限制（设定范
围：0% ~ 800%）。

注 1. 更改默认值时，将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1。
注 2. 如果连接的伺服电机的设定值大于最大瞬间转矩，则最大瞬间转矩将成为设定的限值。

注 3. 此功能与内部设定速度控制一起使用时，将Pn50A.1设为1（自定义设定值），并分配所需的输 
 入信号（PCL，NCL，SPD1，SPD2，RDIR等）。

● 用模拟电压限制正常运行（位置，速度，内部设定速度控制）

• 将Pn002.0（转矩指令输入切换）设为1时，TREF（转矩指令输入）变为模拟转矩限制输入端子，所

以可以在多个级别上限制转矩。

• 按下面的公式计算转矩限制（%）：TREF电压绝对值（V）／Pn400（转矩控制比例）× 1000。

• 不论电压是正或负，正转和反转的限值相同（即取绝对值）。
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参数号 参数名称 说明 参考

Pn002.0 转矩指令输入切换 将Pn002.0设为1。（将TREF作为模拟转矩限
制使用）

4-4-4参数说明

Pn400 转矩控制比例 设置使用额定转矩时的TREF电压。（见注）

注 默认值为30（× 0.1 V／额定转矩）。

● 用外部信号限制模拟电压（速度，限制，内部设定速度控制）

• 如果将Pn002.0（转矩指令输入切换）设为3，当PCL和NCL为ON时，TREF（转矩指令输入）成为

模拟转矩限制输入端子。

• 按下面的公式计算转矩限制（%）：TREF电压绝对值（V）／Pn400（转矩控制比例）× 1000。

• 不论电压为正或负，正转和反转的限值相同（取绝对值）。

参数号 参数名称 说明 参考

Pn002.0 转矩指令输入切换 将Pn002.0设为3（当PCL和NCL为ON时，
TREF作为模拟转矩限制使用）。

4-4-4参数说明

Pn50b.2
Pn50b.3

输入信号选择2
PCL信号选择

NCL信号选择

必须分配PCL和NCL。（见注1） 4-4-3重要参数

Pn400 转矩控制比例 设置使用额定转矩时的TREF电压。（见注2） 4-4-4参数说明

注 1. 更改默认值时，将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1（自定义设定值）。

注 2. 默认值为30（× 0.1 V／额定转矩）。

注 3. 如果此功能与内部设定速度控制一起使用，将Pn50A.1设为1（自定义设定值），并分配所需的 
 输入信号（PCL，NCL，SPD1，SPD2，RDIR等）。

4-5-11 软启动功能（速度，内部设定速度控制）

■ 功能
• 该功能在设定的加减速时间内加速和减速伺服电机。

• 可用梯形加减速曲线单独设置加速和减速。

• 软启动处理REF（速度指令输入）或内部设定速度控制切换，以减少加减速期间的振动。

• 该功能对简单的定位和速度切换操作有效。

注 不要对带加／减速功能的位置控制器使用此功能。
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■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn305 软启动加速时间 将加速时间从0（r/min）设为最大转速（设
定范围：0 ~ 10,000（ms））。

4-4-4参数说明

Pn306 软启动减速时间 将减速时间从最大转速设为0（r/min.）设
定范围：0 ~ 10,000（ms）。

注 1. 如未使用软启动功能时，将此参数设为0（默认值）。

注 2. 实际的加减速时间如下：

注 最大转速如下：

• 3,000 r/min.伺服电机：5,000 r/min.
• 3,000 r/min.扁平型伺服电机：5,000 r/min.
• 1,000 r/min.伺服电机：2,000 r/min.
• 1,500 r/min.伺服电机（450 W ~ 7.5 kW）：3,000 r/min.
• 1,500 r/min.伺服电机（11 ~15 kW）：2,000 r/min.

4-5-12 电子齿轮功能（位置）

■ 功能
• 该功能将伺服电机以指令脉冲和电子齿轮比相乘而得到的脉冲数旋转。

• 在下列条件下启用该功能：

微调要同步的两路位置和速度时。

使用指令脉冲频率低的位置控制器时。

希望将机器在每个脉冲期间行进的距离为（例如）0.01 mm时。

x soft start acceleration (deceleration) time

Servomotor speed

Actual acceleration time

Max. No. rotations
(See note.)
Speed command

Actual deceleration time

Time

maximum No. rotations (r/min.)
Actual acceleration (deceleration time) = speed command (r/min.)

伺服电机速度

时间

实际减速时间

最大转数（r/min.）
速度指令（r/min.）实际加速（减速时间）＝  × 软启动加速（减速）时间

最大转数（见注）

速度指令

实际加速时间
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■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn202 电子齿轮比G1 
（分母）

设置指令脉冲和伺服电机行进距离的脉冲
比。当G1/G2 = 1时，如果输入脉冲（脉冲
个数编码器分辨率 × 4），伺服电机将旋转
一周（即，内部驱动器旋转次数 × 4）。
（见注1）

4-4-4参数说明

Pn203 电子齿轮比G2 
（分子）

注 1. 设置范围0.01 ≤ G1/G2 ≤ 100。
注 2. 当电源关闭（确认LED已熄灭）并再次接通时，这些参数有效。

注 3. 默认设置下（G1/G2 = 4），当输入编码器分辨率的脉冲个数时，伺服电机旋转一周。

注 4. 一个位置偏差（偏差计数器）显示和定位完成范围脉冲构成一个输入脉冲（称为一个指令单 
 元。）

■ 运行

● 带2,048（脉冲／转）编码器的伺服电机

• 设为G1/G2 = 8192/1000时，运行状况和1,000脉冲／转的伺服电机相同。

注 1. 当Pn218.0（指令脉冲系数切换选择）设为1时，如果PSEL（指令脉冲系数切换）输入为ON， 
 将与Pn217（指令脉冲系数）设定值的乘积再乘上电子齿轮比。

注 2. 指令脉冲系数切换是软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持的新功能。

4-5-13 位置指令滤波器功能（位置）

■ 功能
• 用选择的滤波器对指令脉冲执行软启动处理，逐渐加速和减速。

1,000 pulses
Electronic 
gear 8,192 pulses

Servo Driver Servomotor
(Encoder resolution: 
2,048 pulses/rotation)

1 rotation (8,192 pulses)

Command
pulse factor
(Pn217)

1,000脉冲 指令脉冲系
数（Pn217）

电子齿轮 8,192脉冲

伺服电机
（编码器分辨率：
2,048脉冲／转）

1转（8,192脉冲）

伺服驱动器
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• 用Pn207.0（位置指令滤波器选择）选择滤波器特性。

• 选择Pn204（位置指令滤波时间常数1）时，用一次滤波器（指数函数）执行加速和减速。

• 选择Pn208（位置指令滤波时间常数2）时，加速和减速是线性的。

• 在下列情况下此功能有效：

指令脉冲（控制器）中无加／减速功能。

指令脉冲频率快速变化，造成机器在加减速期间振动。

电子齿轮设定值高（G1/G2 =≥10）。

■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn207.0 选择位置控制过滤器 选择一次滤波器（设定值：0）或线性加速
和减速（设定值：1）。

4-4-4参数说明

Pn204 位置控制滤波时间常
数1（一次滤波器）

Pn207.0 = 0时启用。必须设置一次滤波
时间常数（设定范围 = 0 ~ 6400（× 0.01 
ms））。

Pn208 位置控制滤波时间常
数2（线性加速和减
速）

Pn207.0 = 1时启用。必须设置加速和减速时
间（设定范围 = 0~6400（× 0.01 ms））。

注 如果未使用位置指令滤波器功能，将每个设定值都设为0（即，默认值）。

■ 运行
• 各滤波器的特性如下。

• 伺服电机加速和减速由于位置回路增益延时，而使下列特性进一步延时。

加速：2/Kp（s）；减速：3/Kp（s）；Kp：位置回路增益（Pn102）

● 一次滤波器

Speed

Command pulse in-
put frequency

Input frequency x 0.63

Input frequency x 0.37

Time

指令脉冲输入频率

输入频率 × 0.63

输入频率 × 0.37

速度

时间
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● 线性加速和减速

4-5-14 位置锁定功能（速度，内部设定速度控制）

■ 功能
• 如果控制位置时不增加位置控制回路，位置会由于A/D转换器等的温度漂移而产生滑动。在这种情

况下，此功能通过使用外部信号从速度控制模式切换到位置控制模式，停止位置回路。

• 如果输入位置锁定指令（PLOCK：CN1-41），当伺服电机转数等于或小于Pn501（位置锁定转速）

中设定的转速时，单元从速度控制模式切换到位置控制模式，伺服电机变为位置锁定。（引脚号默

认分配）。

• 当内部速度控制值等于或大于Pn501（位置锁定转速）时，伺服电机将旋转。

• 用Pn102（位置回路增益）设置位置锁定时的回路增益。

■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn50d.0 输入信号选择4
PLOCK信号选择

必须分配PLOCK（见注1） 4-4-3重要参数

Pn501 位置锁定转速 设置位置锁定转速。设定范围：0 ~ 10,000 
（r/min）。

4-4-4参数说明

Pn102 位置回路增益 用此参数调整位置锁定时的锁紧力。

注 1. 更改默认值时，将Pn50A.0（输入信号选择模式）设为1（自定义设定值）。

注 2. 将Pn000.1（控制模式选择）设为A（带位置锁定功能的速度控制），将PLOCK分配至引脚 
 CN1-41。

Speed

Command pulse in-
put frequency

Time

速度

指令脉冲输入频率

时间



4-97  

操作 第4章

■ 运行

4-5-15 速度限制功能（转矩）

■ 功能
• 使用转矩控制时，此功能限制伺服电机转速。

• 设置一个限制，使伺服电机转速不超过机械系统的最大速度。

• 超出此速度限制范围时，生成与速度限值差成比例的转矩，降低伺服电机的转速。在这种情况下，

伺服电机转数不必与速度限值匹配。（伺服电机转数随负载而变。）

• 可使用两种方法限制速度：

• 通过用户参数施加一个恒定的固定速度限制进行转矩控制。

• 通过模拟电压限制速度。将REF（速度指令输入）作为模拟速度限制输入使用。

• 使用速度限制时，输出VLIMT（速度控制输出）（当信号已分配到Pn50F.1时）。

• 伺服电机的转速由参数中设置的速度限制和模拟速度限制中的最小限值限制。

● 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn407 速度限制 设置转矩控制的速度限制。设定范围：0 ~ 
10,000（r/min）。

4-4-4参数说明

PLOCK 
(position lock command)

Servomotor operation

Pn501 (Position lock rota-
tion speed)

Position lock status

REF 
(speed command in-
put)

Pn501 (Position lock rota-
tion speed)

REF
（速度指令输入）

PLOCK
（位置锁定指令）

伺服电机运行

Pn501（位置锁定转速）

Pn501（位置锁定转速）

位置锁定状态
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● 用模拟电压限制速度

• 当Pn002.1（速度指令输入切换）设为1时，REF（速度指令输入）变成模拟速度限制输入端子，这

样就可以在多个级别上限制速度。按从下列公式计算速度限值：

• REF电压绝对值（V）／Pn300（速度指令比例）× 100 × 额定转速（r/min.）
• 不论电压为正或负，正转和反转的限值相同（取绝对值）。

参数号 参数名称 说明 参考

Pn002.1 功能选择开关2
速度指令输入切换

将Pn002.1设为1（即，REF作为模拟速度限
制输入使用）。

4-4-4参数说明

Pn300 速度指令比例 设置额定转速的REF电压。（见注）

注 默认值为1000（× 0.01 V／转数）。

4-6 试运行步骤

■ 准备试运行

关闭电源

一些参数通过关闭单元电源再接通来启用。所以，先关闭控制回路和主回路的电源。

机械系统连接

牢固连接伺服电机轴和负载（即机械系统）。拧紧螺钉，确保它们不松动。

绝对值编码器设置ABS
使用带有绝对值编码器的伺服电机时，有关设置步骤请参看4-2-2绝对值编码器设置和电池更换。执行点动

运行后，多转旋转量可能会过大，所以在机械系统上连接绝对值编码器时，必须将转速设为0。

完成安装、接线、检查伺服电机和伺服驱动器运行（即点动运行）和设置用户参数

后，进行一次试运行。试运行的主要目的是确认伺服系统能够正确带电运行。确保连

接主控制器和所有编程装置，然后接通电源。首先在低速下进行试运行，确认系统能

正确运行。然后进行正常运转，确认系统能够正确运行。

注 1. 如在试操作中发生错误时，参看故障排除章节，消除错误原因。然后检查安全 
 性，复位报警，并运行进行试操作。

注 2. 如果系统由于增益调整不足而发生振动，会难以检查操作，参看4-7章节进行调 
 整，并调整增益。

注 1. 如在试运行中发生错误时，参看故障排除章节，消除错误原因。然后检查安全性，复位 
 报警，并重新进行试运行。

注 2. 如果系统由于增益调整不足而发生振动，会难以检查运行，参看4-7章节进行调整，并 
 调整增益。
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关闭伺服电机

为了使机器发生异常情况时能立即关闭伺服电机，设置系统，使电源和RUN指令能够关闭。

■ 试运行
 1. 接通电源。

• 接通控制回路和主回路的电源，然后接通RUN指令。

• 确认伺服电机打开。

 2. 低速运行

• 从主控制器发送低速指令旋转伺服电机。（低速定义随机械系统而变，但大致是正常运行速

度的1/10 ~ 1/5）。

• 检查下列各项。

 紧急停止是否起作用？

 限位开关是否起作用？

 机器运行方向是否正确？

 运行顺序是否正确？

 是否有异常声响或振动？

 是否生成任何错误（或报警）？

注 1. 如果发生任何异常情况，请参看故障排除章节，采取相应的对策。

注 2. 如果系统因增益调整不足而发生振动，难以检查运行情况，请参见4-7进行调整，并调整增益。

 3. 在实际负载条件下运行

• 以正常方式运行伺服电机，并检查下列各项。

运行速度是否正确？（使用速度反馈监控器）

负载转矩是否大致等于测量值？（使用转矩指令监控器和累积负载监控器。）

定位点是否正确？

重复运行时，是否在定位上有任何差异？

是否有任何异常声响或振动？

伺服电机或伺服驱动器是否异常过热？

是否生成出错（或报警）？

注 1. 有关显示速度反馈监控器、转矩指令监控器和累积负载率监控器，请参看4-9-3监控器模式。

注 2. 如发生任何异常情况，参看故障排除，并采取相应的对措。

注 3. 如果系统因增益调整不足而发生振动，会妨碍运行情况检查或增加其难度，见4-7进行调整，并

调整增益。

 4. 完成试运行

• 执行上述步骤，完成试运行。然后，调整增益，改进指令效率。（详见4-7进行调整。）
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4-7 进行调整

4-7-1 在线自动调谐

■ 什么是在线自动调谐？
• 在线自动调谐是在驱动器运行时测量其负载惯量，并试着稳定保持目标速度回路增益和位置回路增

益的控制功能。

注 下面几种情况不能使用在线自动调谐。

• 使用转矩控制模式用于控制时。

• 当IP控制用于速度控制回路时（Pn10b.1 = 1）。

• 当输入用增益2进行控制（即，当GSEL（增益切换输入）或使用自动增益切换时。

• 当使用转矩前馈功能（Pn002.0 = 2）时。

• 当使用速度反馈补偿功能（Pn110.1 = 0）时。

■ 与在线自动调谐相关的设定值
• 下面的表格中列出了与在线自动调谐有关的用户参数和系统检查模式。

● 用户参数（Pn□□□）
参数号 参数名称 说明

Pn100 速度回路增益 自动调谐的目标值

Pn101 速度回路积分时间常数 自动调谐积分时间常数

Pn102 位置回路增益 自动调谐的目标值

Pn103 惯量比 自动调谐的初始值

Pn110 在线自动调谐设定 选择自动调谐功能

Pn401 转矩指令滤波时间常数 用于自动调谐的滤波时间常数

● 系统检查模式（Fn□□□）
功能代码 功能名称 说明

Fn001 在线自动调谐的刚度设定 从Pn100，Pn101，Pn102和Pn401组合中选
择10个级别。（见注）

Fn007 保存在线自动调谐结果 向Pn103（惯量比）中写入使用在线自动调
谐计算的惯量比。

注 向用户参数写入选择值。

OMNUC W-系列AC伺服驱动器配有在线自动调谐功能。即使您是第一次使用伺服系

统，使用此功能也可以方便地调整增益。如果不能使用在线自动调谐功能，则进行手

动调整。
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■ 在线自动调谐步骤
• 使用在线自动调谐功能时，使用下列步骤。

注 如将在线自动调谐设为一直启用，则伺服电机会在负载波动时因振动过大而变得不稳定。建议执

行一次在线自动调谐，将结果（惯量比）写入用户参数，然后关闭在线自动调谐开始运行。

注 1. 使用常速范围（Un002）内的转矩指令确定合适的参数设定值。

注 2. 有关系统检查模式操作，见4-11-2与在线自动调谐相关的功能。

Set the online auto-tuning target rigidity (Fn001). Refer to the next page for target rigidity.

Set online auto-tuning to be always enabled (Pn110.0 = 1).

Turn ON the power (to enable the parameter settings).

Run the operation with a normal operating pattern and load.

If no errors occur, stop the operation, 
and store the auto-tuning results (Fn007).

Turn ON the power (to enable the parameter settings), 
then perform the operation.

If an error occurs, reset the rigidity (Fn001) 
and perform the operation again.

If an error occurs, set the viscous friction compensation 
(Pn110.2 = 1 or 2). (See note 1.)

If an error occurs, stop the operation and 
adjust the gain manually.

Set the online auto-tuning to be always OFF (Pn110.0 = 2).

Start

Operating properly?

Operating properly?

Operating properly?

Y

Y

Y

N

N

N

End

开始

设置在线自动调整目标刚度（Fn001）。

将在线自动调整设为始终启用（Pn110.0 = 1）。

接通电源（启用参数设定值）。

以正常运行方式和负载运行操作。

是否正常运行？

如果发生错误，复位刚度（Fn001）并再次执行操作。

是否正常运行？

接通电源（启用参数设定值），然后执行操作。

是否正常运行？

如果发生错误，停止运行并手动调整增益。

将在线自动调谐设为始终关闭（Pn110.0 = 2）。

结束

目标刚度见下页。

如果发生错误，设置粘性摩擦补偿（Pn110.2 = 1或2）。
（见注1）

如果发生错误，停止运行，并保存自动调
整结果（Fn007）。

否

否

是

是

否

是
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■ 选择在线自动调谐时的机械刚度（Fn001）
• 在线自动调谐时的刚度设定设置伺服系统的目标速度回路增益和位置回路增益。

• 从下列10个等级中选择适合机械系统的刚度设定值（Fn001）。

响应 刚度设定
Fn001

（d.00□□）

位置回路增益
（S–1）
Pn102

速度回路增
益（Hz）

Pn100

速度回路积分
时间常数

（× 0.01 ms）
Pn101

转矩指令滤波
时间常数

（× 0.01 ms）
Pn401

代表应用
（机械系统）

低 01 15 15 6000 250 多关节型机器人，谐波激
励，链式传动，皮带传动，
齿条和齿轮传动，等

02 20 20 4500 200
03 30 30 3000 130

中 04 40 40 2000 100 XY工作台，卡笛尔坐标
机器人，通用机械等

高 05 60 60 1500 70 滚珠丝杠（直接耦合），给
料机等06 85 85 1000 50

07 120 120 800 30
08 160 160 600 20
09 200 200 500 15
10 250 250 400 10

注 1. 刚度设定高，伺服系统回路增益响应也升高，从而缩短定位时间。但如果设定值过大，机器会 
 产生振动，所以应设置较小的设定值。

注 2. 设定刚度时，上表中的用户参数将自动更改。

注 3. 如果不设置刚度而启用自动调谐功能，用户参数设定值（Pn102，Pn100，Pn101和Pn401） 
 将被用作调整目标值。
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■ 与在线自动调谐有关的用户参数

参数号 参数名称 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明

Pn100 速度回路增
益

调整速度回路响应。 80 Hz 1 ~ 2000 否

Pn101 速度回路积
分时间常数

速度回路积分时间常数 2000 × 0.01 ms 15 ~ 51200 否

Pn102 位置回路增
益

调整位置回路响应。 40 1/s 1 ~ 2000 否

Pn103 惯量比 用机械系统惯量与伺服电机转动惯量的比值设置。 300 % 0 ~ 10000 否

Pn110 在线自动调
谐设定

0 在线自动调谐
选择

0 接通电源，然后只在RUN
启动时执行自动调谐。

0012 --- --- 是

1 自动调谐始终打开。

2 自动调谐关闭。

1 速度反馈补偿
功能选择

0 打开

1 关闭

2 粘性摩擦补偿
功能选择

0 摩擦补偿：关闭

1 摩擦补偿：额定转矩比
（小）

2 摩擦补偿：额定转矩比
（大）

3 未使用。 0 不要更改设定值。

Pn401 转矩补偿滤
波时间常数

设置内部转矩指令的滤波时间常数。 40 × 0.01 ms 0 ~ 65535 否

注 各参数具体说明见4-4-4参数说明。

4-7-2 手动调谐

■ 在线自动调谐（Fn001）时的刚度设定
• 如果在在线自动调谐期间设定刚度，则自动设置与机器刚度相应的增益。即使用手动调谐将增益调

整为初始设定值，也能快速比较性地进行调整，所以我们建议先设定刚度（Fn001）。

• 从下面10个等级中选择与机械系统匹配的刚度设定。

注 有关系统检查模式操作，见4-11-2与在线自动调谐相关的功能。
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响应 刚度设定
Fn001

（d.00¨¨）

位置回路增益
（S–1）
Pn102

速度回路增
益（Hz）

Pn100

速度回路积分
时间常数

（× 0.01 ms）
Pn101

转矩指令滤波
时间常数

（× 0.01 ms）
Pn401

代表应用
（机械系统）

低 01 15 15 6000 250 多关节型机器人，谐波
激励，链式传动，皮带传
动，齿条和齿轮传动，等

02 20 20 4500 200
03 30 30 3000 130

中 04 40 40 2000 100 XY工作台，卡笛尔坐
标机器人，通用机械等

高 05 60 60 1500 70 滚珠丝杠（直接耦合），
给料机等06 85 85 1000 50

07 120 120 800 30
08 160 160 600 20
09 200 200 500 15
10 250 250 400 10

注 1. 刚度设定高，伺服系统回路增益响应也升高，从而缩短定位时间。但如果设定值过大，机器会 
 产生振动，所以应设置较小的设定值。

注 2. 设置刚度时，上表中的用户参数将自动更改。

■ 与手动调谐有关的用户参数

参数号 参数名称 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

Pn100 速度回路
增益

调整速度回路响应。 80 Hz 1 ~ 2000 否

Pn101 速度回路
积分时间
常数

速度回路积分时间常数 2000 × 0.01 ms 15 ~ 
51200

否

Pn102 位置回路
增益

调整位置回路响应。 40 1/s 1 ~ 2000 否

Pn103 惯量比 用机械系统惯量与伺服电机转动惯量的比
值设置惯量比。

300 % 0 ~ 
10000

否

Pn401 转矩指令
滤波时间
常数

设置内部转矩指令的滤波时间常数。 40 × 0.01 ms 0 ~ 65535 否

注 有关各参数详见4-4-4参数说明。
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4-105

� Manual Tuning Procedure (During Position Control)
• Use the following procedure to perform operation with position control (pulse train input).

Note Turn OFF online auto-tuning (Pn110.0 = 2).

Start

Turn OFF online auto-tuning (Pn110.0 = 2)

Turn ON the power (to enable Pn110.0 setting).

Set Pn103 (inertia ratio) Calculated during Servomotor selection.

Set rigidity (Fn001) for online auto-tuning.

Is Servomotor hunting (and growling) with servo locked?

Reduce rigidity setting (Fn001) by 1.

Run under normal operating pattern and load.

Positioning time, etc., satisfactory?

Increase Pn100 (speed loop gain) until there is no
hunting with Servolock ON.

Reduce Pn101 (speed loop integration constant until
there is no hunting with Servolock ON.

Any hunting (vibration) when the Servomotor rotates?

Rotate Servomotor and monitor operation.

Increase Pn102 (position loop gain) until there is no overshooting.

Increase Pn401 (torque command filter time constant)

Note If vibration does not cease no matter how many times you
perform adjustments, or if positioning is slow:

Adjustment complete

Increase rigidity setting (Fn001) until there is no hunting.

Increase Pn101 (speed loop integration constant).

Reduce Pn100 (speed loop gain).

Pn101 setting target

Adjustment complete

Reduce rigidity setting (Fn001) until there is no hunting.

Note Do not perform extreme adjustment and setting changes
as they may destabilize the operation. Adjust the gain a
little at a time while checking the Servomotor operation.

(See note.)

Pn101 = (2.3 to 4) x
2π x Pn100

1 (s)
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■ 手动调谐步骤（位置控制时）
• 按照下列步骤用位置控制（脉冲串输入）执行操作。

注 关闭在线自动调谐（Pn110.0 = 2）。

开始

关闭在线自动调谐（Pn110.0 = 2）

接通电源（启用Pn110.0设定值）。

设置Pn103（惯量比），伺服电机选择期间计算。

将在线自动调谐设定为刚度（Fn001）

伺服电机用伺服锁定抖动（和哮叫）？

增大刚度设定（Fn001）直至无抖动。

降低刚度设定（Fn001）1。

在正常运行模式和负载下运转。

定位时间等是否符合要求？

增大Pn100（速度回路增益），直至伺服锁定ON时无抖动。

降低Pn101（速度回路积分常数直至伺服锁定ON时无抖动。

伺服电机旋转时有无抖动（振动）？

旋转伺服电机和监控运行。

增大Pn102（位置回路增益），直至无过调。

调整结束

注 不要过度调整和更改设定值，否则会使运行变得不稳定。逐步

进行调整，同时检查伺服电机的运行情况。

降低刚度设定（Fn001）直至无抖动。

调整结束

Pn101设定目标

~ ×
×

降低Pn100（速度回路增益）。

增大Pn101（速度回路积分常数）。

注 如果调整多次后仍存在振动或如果定位慢时：

增大Pn401（转矩指令滤波时间常数）
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� Manual Tuning Procedure (During Speed Control)
• Use the following procedure to perform operation with speed control (speed command voltage input).

Start

Turn OFF online auto-tuning (Pn110.0 = 2).

Turn ON the power (to enable Pn110.0 setting).

Set Pn103 (inertia ratio). Calculated during Servomotor selection.

Set rigidity (Fn001) for online auto-tuning.

Is Servomotor hunting (and groaning) with servo locked?

Reduce rigidity setting (Fn001) by 1.

Run under normal operating pattern and load

Positioning time, etc., satisfactory?

Increase Pn100 (speed loop gain) until there is no
hunting with Servolock ON.

Reduce Pn101 (speed loop integration constant
until there is no hunting with Servolock ON.

Any hunting (vibration) when the Servomotor rotates?

Rotate Servomotor and monitor operation.

If using positioning:
Increase Pn300 (speed control scale) or position loop
gain on the controller until there is no overshooting.

Increase Pn401 (torque command filter time constant)

Note If vibration does not cease no matter how many times you per-
form adjustments, or if positioning is slow.

End adjustment

Increase rigidity setting (Fn001) until there is no hunting.

Increase Pn101 (speed loop integration constant)

Reduce Pn100 (speed loop gain

Pn101 setting target

End adjustment

Reduce rigidity setting (Fn001) until there is no hunting.

Note Do not perform extreme adjustment and setting changes
as they may destabilize the operation. Adjust the gain a
little at a time while checking the Servomotor operation.

If using speed operation:
Set Pn300 (speed command scale) to match rotation speed.

(See note.)

Note Set the online auto-tuning to be always OFF (Pn110.0 = 2).

Pn101 = (2.3 to 4) x
2π x Pn100

1 (s)
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■ 手动调谐步骤（速度控制时）
• 使用下列步骤用速度控制（速度指令电压输入）执行操作。

开始 注 将在线自动调谐设为始终OFF（Pn110.0 = 2）。

注 不要过度调整和更改设定值，否则会使运行变得不稳定。逐步

调整，同时检查伺服电机的运行情况。

关闭在线自动调谐（Pn110.0 = 2）。

接通电源（启用Pn110.0设定值）。

设置Pn103（惯量比）。伺服电机选择时计算。

将在线自动调谐设定为刚度（Fn001）。

伺服锁定时伺服电机是否抖动（和发出哮叫）？

增大刚度设定值（Fn001）直至无抖动。

降低刚度设定值（Fn001）1。

在正常运行模式和负载下运转

定位时间等是否满意？

增大Pn100（速度回路增益），直至伺服锁定ON时电机无抖动。

降低Pn101（速度回路积分常数），直至伺服锁定ON时无抖动。

伺服电机旋转时有无抖动（振动）？

旋转伺服电机并监控运行。

（见注）

如果使用定位：
增大Pn300（速度控制比例）或控制器的位置回路增益直至无过
调。

如果使用速度操作：
设置Pn300（速度指令比例），以匹配转速。

结束调整

降低刚度设定值（Fn001）直至无抖动。

调整结束

Pn101设定值目标

~ ×
×

降低Pn100（速度回路增益）

增大Pn101（速度回路积分常数）

增大Pn401（转矩指令滤波时间常数）

注 如果调整多次后仍存在振动或如果定位慢时：

操作 第4章
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� Manual Tuning Procedure (During Speed Control)
• Use the following procedure to perform operation with speed control (speed command voltage input).

Start

Turn OFF online auto-tuning (Pn110.0 = 2).

Turn ON the power (to enable Pn110.0 setting).

Set Pn103 (inertia ratio). Calculated during Servomotor selection.

Set rigidity (Fn001) for online auto-tuning.

Is Servomotor hunting (and groaning) with servo locked?

Reduce rigidity setting (Fn001) by 1.

Run under normal operating pattern and load

Positioning time, etc., satisfactory?

Increase Pn100 (speed loop gain) until there is no
hunting with Servolock ON.

Reduce Pn101 (speed loop integration constant
until there is no hunting with Servolock ON.

Any hunting (vibration) when the Servomotor rotates?

Rotate Servomotor and monitor operation.

If using positioning:
Increase Pn300 (speed control scale) or position loop
gain on the controller until there is no overshooting.

Increase Pn401 (torque command filter time constant)

Note If vibration does not cease no matter how many times you per-
form adjustments, or if positioning is slow.

End adjustment

Increase rigidity setting (Fn001) until there is no hunting.

Increase Pn101 (speed loop integration constant)

Reduce Pn100 (speed loop gain

Pn101 setting target

End adjustment

Reduce rigidity setting (Fn001) until there is no hunting.

Note Do not perform extreme adjustment and setting changes
as they may destabilize the operation. Adjust the gain a
little at a time while checking the Servomotor operation.

If using speed operation:
Set Pn300 (speed command scale) to match rotation speed.

(See note.)

Note Set the online auto-tuning to be always OFF (Pn110.0 = 2).

Pn101 = (2.3 to 4) x
2π x Pn100

1 (s)
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� Position Loop Block Diagram (Reference)

Command 
pulses Command

pulse mode

Encoder
output

Encoder dividing
rate

Position com-
mand filter time
constant

Electronic
gear ratio
(G1/G2)

Feed-forward
amount

Feed-forward
command filter

Bias
addition
band

Deviation
counter

Position loop
gain

Speed
loop

Current
loop

Current
detection

Speed
detection

Current loop

Speed loop

Position loop

Encoder Servomotor

Bias rotational
speed

Electronic
gear ratio
(G1/G2)

Command
pulse factor

Command
pulse factor

� Gain Adjustment Procedure
• The servo system control block is configured from the following three loops: Position loop, speed loop,

and current loop.
• The current loop is the innermost loop, followed by the speed loop, then the position loop.
• Outputs from outer loops become inputs to inner loops, and for outer loops to perform suitable control

operations, it is necessary that inner loops respond sufficiently to their inputs, i.e., inner loop respon-
siveness must be high. Also, be sure to adjust the gain starting from the innermost loop.

• The current loop is adjusted at the factory for sufficient response, so adjust the speed loop first, then
adjust the position loop.

• Adjust the speed loop to increase compliance with the speed command. Perform the adjustment while
checking the servo rigidity (force needed to maintain position against external force) with the Servo-
lock ON.

• Adjust the position loop to increase compliance with the position command. Input position commands
using an actual operating pattern, and perform the adjustment while checking the position-fixing time.

Operation Chapter 4

■ 位置回路框图（参考）

■ 增益调整步骤
• 从下列三条回路中配置伺服系统控制模块：位置回路，速度回路和电流回路。

• 电流回路处于最里面位置，然后从里到外依次是速度回路和位置回路。

• 外部回路的输出变成内部回路的输入，外部回路在执行适当的控制操作时，需要内部回路充分响应

其输入，即，内部回路响应必须高。另外，务必从最里面的回路开始调整增益。

• 电流回路在工厂已调整到有足够的响应，所以首先调整速度回路，然后再调整位置回路。

• 调整速度回路，增加与速度指令的符合性。进行调整，同时在伺服锁定打开时检查伺服刚度（抵抗

外力保持位置所需的能力）。

• 调整位置回路，增加与位置指令的一致性。用实际运行方式输入位置指令，进行调整的同时检查位

置固定时间。

前馈量 电子齿轮比
（G1/G2） 前馈指令滤波器 偏差转速

速度回
路

电流回
路

电流检出速度检出

位置回路增
益

偏差增
幅

偏差计
数器

电子齿轮比
（G1/G2）

指令脉冲 
系数

指令脉冲 
模式

位置指令滤
波时间常数

指令脉冲

编码器分频比

位置回路

速度回路

电流回路

伺服电机编码器

操作 第4章

指令脉冲 
系数
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4-8 高级调整功能

4-8-1 偏差功能（位置）

■ 功能
• 偏差功能将偏差转数与速度指令（即，到速度控制回路的指令）迭加，从而缩短定位时间。

• 如果偏差计数器中的剩余脉冲超过Pn108（偏差加算幅）的设定值时，将Pn107（偏差转速）中设置

的速度与速度指令迭加，当偏差计数器中的剩余脉冲未超过Pn108的设定值范围时，停止迭加偏差

转数。

■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn107 偏差转速 设置要迭加到偏差上的转速（设定范围： 
0 ~ 450（r/min.））。

4-4-4参数说明

Pn108 偏差加算幅 用指令单元设置要迭加到偏差转数上的剩余
脉冲（设定范围：0 ~ 250（指令单元））。

注 1. 不使用偏差功能时，将Pn107设为0。
注 2. 如果偏差转速设置过高，将引起伺服电机运行不稳定。最佳设置取决于负载、增益和偏差加算 

 幅，因此应在调整设定值（从Pn107 = 0开始，逐渐增大。）的同时观察伺服电机响应。

■ 设定步骤
• 调整偏差之前，先完成增益调整。

• 增大Pn107（偏差转速）设定值，直至定位时间为最小。此时，如果使用过调而没有任何问题，调

整结束。

• 如果过调太大，则增大Pn108（偏差加算幅）降低过调幅度。

■ 运行

注 有关内部处理模块配置，请参看4-7-2手动调谐中的位置回路框图。

Servomotor speed

Pn107 added to speed command
when residual pulse exceeds Pn108.

Bias function OFF

Bias function ON

Speed command (command
pulse frequency)

伺服电机速度
速度指令（指令脉冲频率）

当剩余脉冲超过Pn108设定值时，将
Pn107与速度指令迭加。

偏差功能OFF

偏差功能ON
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4-8-2 前馈功能（位置）

■ 功能
• 此功能通过自动向伺服驱动器内的速度回路迭加指令脉冲输入（顺时针／逆时针）微分值，以缩短

定位时间。

• 执行前馈补偿，以增大伺服增益效率，从而提高响应。但在位置回路增益足够高的系统中，效果甚

微。

注 有关内部处理模块的配置，请参看4-7-2手动调谐中的位置回路框图。

■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn109 前馈量 设置前馈增益（设定范围：0 ~ 100（%））。 4-4-4参数说明

Pn10A 前馈指令滤波器 设置前馈指令滤波器（一次滞后）。
（设定范围：0 ~ 6400（× 0.01 ms）。）

注 不使用前馈功能时，将Pn10A设为0。

■ 设定步骤
• 调整前馈之前先完成增益调整。

• 增大Pn109（前馈量）设定值，直至定位时间最小。此时，如果使用过调仍没有任何问题，则调整

完成。设定值过高会造成机器振动。对于普通机器，将增益最大设为80%（调整增益的同时检查机

器响应。）

• 如果过调过大，则增大Pn10A（前馈指令滤波器），以降低过调幅度。

4-8-3 转矩前馈功能（速度）

■ 功能
• 转矩前馈功能通过将TREF（转矩指令输入）值与电流回路迭加，减少加速时间；可与速度控制一

起使用。

• 通常，在控制器中生成一个微分值，然后将该值输入TREF。

• 如果前馈量（输入TREF的电压）过高时，会发生过调，所以需按要求调整Pn400（转矩指令比

例）。
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Torque Feed-forward Function Block Diagram
Host Controller

Position command

Differ-
ential

Torque feed-forward

Speed command

Encoder output

Speed
detection

Speed com-
mand scale

Torque com-
mand scale

Servo Driver

Speed
loop

Current
detection

Current
loop

Encoder dividing rate

� Parameters Requiring Settings
Parameter No. Parameter

name
Explanation Reference

Pn002.0 Torque
command input
switching

Set Pn002.0 to 2 (use TREF as torque
feed-forward input)

4-4-4 Parameter
Details

Pn400 Torque
command scale

Adjust the torque feed-forward amount. (See note.)

Note The default setting is 30 (x 0.1 V / rated torque).

� Operation

REF
(speed command input)

TREF
(torque feed-forward input)

Servomotor output torque

Servomotor operation

Without the torque
feed-forward function

Without the torque
feed-forward function

Note 1. If torque feed-forward is input when the Servomotor’s rotation speed is fixed, the rotation
speed won’t match the speed command. Design the Controller’s circuit so that torque feed-
forward is applied only when the Servomotor is accelerating or decelerating.

Operation Chapter 4
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转矩前馈功能框图

主控制器

位置指令

差分
转矩前馈

速度指令

编码器输出
编码器分频比

速度检出 电流检出

速度回
路

电流回
路

■ 需要设置的参数

伺服驱动器

参数号 参数名称 说明 参考

Pn002.0 转矩指令输入切换 将Pn002.0设为2（TREF作为转矩前馈输入使
用）

4-4-4参数说明

Pn400 转矩指令比例 调整转矩前馈量。（见注）

注 默认值为30（× 0.1 V／额定转矩）。

■ 运行

注 1. 如果在伺服电机的转速固定时输入转矩前馈，则转速将与速度指令不匹配。设计控制器回路， 
 使得只在伺服电机加速或减速时才施加转矩前馈。

REF 
(speed command input)

TREF 
(torque feed-forward input)

Servomotor output torque

Servomotor operation

Without the torque
feed-forward function

Without the torque
feed-forward function

无转矩前馈功能

无转矩前馈功能

REF
（速度指令输入）

伺服电机输出转矩

伺服电机运行

转矩指令 
比例

速度指令 
比例

TREF
（转矩前馈输入）
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4-110

Torque Feed-forward Function Block Diagram
Host Controller

Position command

Differ-
ential

Torque feed-forward

Speed command

Encoder output

Speed
detection

Speed com-
mand scale

Torque com-
mand scale

Servo Driver

Speed
loop

Current
detection

Current
loop

Encoder dividing rate

� Parameters Requiring Settings
Parameter No. Parameter

name
Explanation Reference

Pn002.0 Torque
command input
switching

Set Pn002.0 to 2 (use TREF as torque
feed-forward input)

4-4-4 Parameter
Details

Pn400 Torque
command scale

Adjust the torque feed-forward amount. (See note.)

Note The default setting is 30 (x 0.1 V / rated torque).

� Operation

REF
(speed command input)

TREF
(torque feed-forward input)

Servomotor output torque

Servomotor operation

Without the torque
feed-forward function

Without the torque
feed-forward function

Note 1. If torque feed-forward is input when the Servomotor’s rotation speed is fixed, the rotation
speed won’t match the speed command. Design the Controller’s circuit so that torque feed-
forward is applied only when the Servomotor is accelerating or decelerating.

Operation Chapter 4

注 2. 如果施加的转矩前馈带正（+）电压，将生成正向加速伺服电机的转矩。确保极性正确，否则 
 如果施加前馈的极性与加速方向相反会发生如伺服电机反转或共振等错误。

4-8-4 速度前馈功能（位置）

■ 功能
• 此功能通过向速度回路迭加REF（速度指令输入）值，以缩短定位时间。

• 通常，在控制器内生成位置指令（脉冲串指令）的微分值，并将该值输入REF。

• 如果前馈量（REF电压）过大时，会发生过调，所以应按要求调整Pn300（速度指令比例）。

速度前馈功能框图

■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn207.1 速度指令输入切换 将Pn207.1设为1（REF作为速度转矩前馈输
入使用）。

4-4-4参数说明

Pn300 速度指令比例 调整速度前馈量。（见注）

注 默认值为1000（× 0.01 V／额定转数）。

Host Controller

Differ-
ential

Position command

Speed feed-forward

Command
pulses

Encoder output

Speed com-
mand scale

Electronic
gear ratio
(G1/G2)

Encoder di-
viding rate

Deviation 
counter

Speed
detection

Current
detection

Current
loop

Speed
loop

Servo Driver

Command
pulse factor

主控制器

位置指令

差分
速度前馈

指令脉冲

编码器输出

速度指令比例

 指令脉冲 
 系数

 编码器分 
 频比

电子齿轮比
（G1/G2）

 偏差计 
 数器

速度回
路

速度检出 电流检出

电流回路

伺服驱动器
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■ 运行

注 当增加正电压速度前馈时，增加正转伺服电机的指令。如果向脉冲串增加反转前馈指令，将延长

定位时间，所以应仔细检查极性。

4-8-5 增益切换（速度，位置，内部设定速度控制）

■ 功能
• 此功能切换速度回路和位置回路增益。

• 未输入GSEL（增益切换）信号时，则用Pn100（速度回路增益）、Pn101（速度回路积分时间常

数）和Pn102（位置回路增益）执行控制。如果GSEL信号在输入中，则用Pn104（速度回路增益

2）、Pn105（速度回路积分时间常数2）和Pn106（位置回路增益2）执行控制。

• 如果机械系统惯性波动过大，或操作与备用响应之间无差异，则用增益切换执行相应的控制。

• 如果（在下列情况下）未启用在线自动调谐，将启动增益切换功能。

• 使用转矩前馈功能时。

• 负载惯量最大波动200 ms时。

• 转速未超过500 r/min.或输出转矩不超过额定转矩的50%时。

• 始终在纵轴上施加外力时。

注 选择增益2时（即GSEL ON），通常不使用在线自动调谐。如果使用增益切换功能，则关闭在线

自动调谐（Pn110.0 = 2）。

Position command

REF (speed feed-
forward input

Servomotor operation
Without the feed-forward
function
无前馈功能

位置指令

REF（速度前馈输入

伺服电机运行



4-113  

操作 第4章

■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn50A.0 输入信号选择1
输入信号选择模式

默认配置下，不分配GSEL信号。将Pn50A.0设
为1（自定义设定值）。

4-4-3重要参数

Pn50d.2 输入信号选择4
GSEL信号选择

分配GSEL信号。

Pn104 速度回路增益2 设置当GSEL为ON时的速度回路增益。 4-4-4参数说明

Pn105 速度回路2
微分时间常数

设置当GSEL为ON时的速度回路差分时间常
数。

Pn106 位置回路增益2 设置当GSEL为ON时的位置回路增益。

• GSEL为ON时，按4-7-2手动调谐调整Pn104，Pn105和Pn106。但不按增益2执行Fn001（在线自动调

整的刚度设定），所以参照上表设置用于调整的初始值。

4-8-6 自动增益切换（位置控制）

■ 功能
• 此功能切换速度回路和位置回路增益。

• 根据是否使用位置指令及位置偏差量，可自动切换增益1（Pn100，Pn101，Pn102）和增益2
（Pn104，Pn105，Pn106）。

注 1. 仅对位置控制启用自动增益切换。当不使用位置控制时，伺服电机通过增益1（Pn100， 
 Pn101，Pn102）运行。

注 2. 当使用自动增益切换时，将运行时的增益设为增益1，停止时的增益设为增益2。
注 3. 自动增益切换和使用GSEL（增益切换输入）的增益切换不能一起使用。当Pn10b.2（自动增 

 益切换选择）设定值在1 ~ 3时，禁用GSEL切换。

注 4. 自动增益切换是软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持的新功能。
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■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn10b.2 速度控制设定 –– 自动增
益切换选择

在Pn10b.2中设置增益切换的条件

1：使用位置指令切换
2：使用位置偏差切换
3：使用位置指令和位置偏差切换

4-4-4参数说明

Pn124 自动增益切换定时 设置满足增益切换条件后的切换延时。

Pn125 自动增益切换宽度 设置当使用由位置偏差自动增益切换时作为切
换条件的位置偏差量（Pn10b.2 = 2, 3）。

Pn104 速度回路增益2 设置当停止伺服电机时的速度回路增益。

Pn105 速度回路微分时间常数2 设置当伺服电机停止时的速度回路微分时间
常数。

Pn106 位置回路增益2 设置停止伺服电机时的位置回路增益。

■ 运行

● Pn10b.2 = 1：使用位置指令切换时的时间

● Pn10b.2=2：使用位置偏差切换的时间

注 Pn10b.2=3：当使用位置指令和位置偏差进行切换时，在符合上述任何一个条件时，增益切换至

增益1。

4-8-7 陷波滤波器（速度，位置，内部设定速度控制）

■ 功能
• 设置内部转矩指令（电流回路指令）是否使用陷波滤波器。陷波滤波器用于降低设定频率的响应。

Position command
pulse

Stopped

No.2 gainGain

Operating

No. 1 gain

Stopped

No.2 gain
Time

位置指令脉冲

增益

停止

增益2

运行

增益1

停止

增益2
时间

Deviation counter
pulses

No.2 gainGain No. 1 gain No.2 gain
Time

偏差计数器脉冲

增益 增益2 增益1

时间

增益2
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• 使用陷波滤波器防止机器产生共振。该功能可用于提高速度回路增益和缩短定位时间。

• 使用W-系列AC伺服驱动器时，可设置两个陷波滤波器：陷波滤波器1和陷波滤波器2。

注 1. 滤波器设定用于防止产生增益调整不能消除的机器共振。如果不仔细设置陷波滤波器，机器操 
 作可能会变得不稳定。因此，在观察机器运行时，用转矩指令监控或其它方法调整。确保提供 
 紧急停止开关，使机器能够立即停止。

注 2. Q值设定值和陷波滤波器2是软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持的新功能。

■ 需要设置的参数

位置号 参数名称 说明 参考

Pn408.0 转矩指令设定

陷波滤波器1功能选择

使用陷波滤波器1功能时，将Pn408.0设为1（陷
波滤波器1 ON）。

4-4-4参数说明

Pn409 陷波滤波器1频率 设置机器共振频率。

Pn40A 陷波滤波器1Q值 设置陷波滤波器1的Q值。

Pn408.2 转矩指令设定

陷波滤波器2功能选择

使用陷波滤波器2功能时，将Pn408.2设为1
（陷波滤波器2 ON）。

Pn40b 陷波滤波器2频率 设置机器共振频率。

Pn40C 陷波滤波器2Q值 设置陷波滤波器2的Q值。

注 Q值是决定陷波滤波器特性的参数。Q值越小，降低响应的频率范围越大。因此，除了共振频

率，还应降低电流回路响应。当Q值较高时，降低响应的频率会集中在共振频率周围。但当负载

和温度的冲击使共振频率波动时，陷波滤波器有效性降低，所以应在调整时确定最佳的设定值。

Frequency Frequency

Frequency characteristics when Q = 0.7 (set value = 70) Frequency characteristics when Q = 2.0 (set value = 200)

To
rq

ue
 c

om
m

an
d

To
rq

ue
 c

om
m

an
d

Q = 0.7（设定值 = 70）时的频率特性 Q = 2.0（设定值 = 200）时的频率特性

频率频率

转
矩
指
令

转
矩
指
令
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■ 设定步骤
• 增大Pn100（速度回路增益），使机器稍微振动，以便测量转矩振动频率。使用OMNUC W系列伺

服驱动器计算机监控软件，测量模拟监控器（转矩指令监控器）输出。

• 用Pn409（或Pn40b）设置测量的频率（陷波滤波器1/2频率）。

• 略微调整Pn409（或Pn40b）的值，使输出转矩振动最小。

• 在不增加振动的范围内逐渐增大Q值（Pn40A或Pn40C）。

• 按照4-7-2手动调谐再次调整Pn100（速度回路增益），Pn101（速度回路积分时间常数），Pn102
（位置回路增益）和Pn401（转矩指令滤波时间常数）。

4-8-8 速度反馈补偿（速度，位置，内部设定时间控制）

■ 功能
• 该功能缩短定位时间。

• 该功能降低速度回路反馈增益，并增大速度回路增益和位置回路增益。所以能够提高对指令的响

应，缩短定位时间。但会降低噪声灵敏度，所以当有外力施加时（如用纵轴）不能缩短定位时间。

注 使用速度反馈补偿功能时，通常不能进行在线自动调谐。使用速度反馈补偿功能时，关闭在线自

动调谐（Pn110.0 = 2）。

■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn110.1 选择速度反馈补偿功能 使用速度反馈补偿功能时，将Pn110.1设为1（速
度反馈补偿功能ON）。

4-4-4参数说明

Pn111 速度反馈补偿增益 调整速度回路反馈增益。

• 降低Pn111（速度反馈补偿增益）设定值，增大速度回路增益和位置回路增益。如果设定值过小，

响应会振动。

■ 设定步骤
• 进行调整时，测量位置误差和转矩指令。请参看OMNUC W系列伺服驱动器个人计算机监控软件有

关测量模拟监控器输出。

• 按照4-7-2手动调谐说明调整Pn100（速度回路增益），Pn101（速度回路积分时间常数），Pn102
（位置回路增益）和Pn401（转矩指令滤波时间常数），将位置误差快速设为0，而不会发生转矩指

令振动。

• 完成调整时，将Pn111降至10，并用同样的方法调整Pn100，Pn101，Pn102和Pn401。
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4-8-9 速度反馈滤波器（速度，位置，内部设定速度控制）

■ 功能
• 该功能设置速度反馈增益的一次滤波器。

• 当由于机械系统振动等原因而不能增大速度回路反馈时，使用此滤波功能。

注 如果使用速度反馈补偿功能，通常不能运行在线自动调谐。使用速度反馈补偿功能时，关闭在线

自动调谐（Pn110.0 = 2）。

■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn308 速度反馈滤波时间常数 设置速度反馈的滤波时间常数
（设定范围：0 ~ 65535（× 0.01 ms）。）

4-4-4参数说明

■ 设定步骤
• 测量机械振动循环，并将Pn508（速度反馈滤波时间常数）设为该值。

4-8-10 P控制切换（速度，位置，内部设定速度控制）

■ 功能
• 本功能从PI（比例积分）控制向P（比例）控制自动切换速度回路控制的控制方法。

• 通常使用由自动调谐设置的速度回路增益和位置回路增益进行控制足以满足要求（所以通常不需要

更改设定值）。

• 通过PI控制连续运行，会在伺服电机速度过调或欠调时切换到P控制。（切换到P控制会降低有效的

伺服增益，以稳定伺服系统）。可通过此方法减少定位时间。
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■ 需要设置的参数

参数号 参数名称 说明 参考

Pn10b.0 速度控制设定

P控制切换条件

设置从PI控制向P控制切换的条件。用Pn10C ~ 
Pn10F设置切换等级设定值。

4-4-4参数说明

Pn10C P控制切换（转矩指令） Pn10b.0 = 0时设置（使用内部转矩指令值切
换）。使用伺服电机额定转矩比（%）设置切换
至P控制的条件。

Pn10d P控制切换（速度指令） Pn10b.0 = 1时设置（使用速度指令值切换）。设
置切换至P控制的速度（r/min.）。

Pn10E P控制切换（加速指令） Pn10b.0 = 2时设置（使用加速指令值切换）。设
置切换至P控制的加速度（× 10 r/min. / s）。

Pn10F P控制切换（偏差脉冲） Pn10b.0 = 3时设置（使用偏差脉冲值切换）。设
置切换至P控制的偏差脉冲值（指令单元）。

• 如果加减速期间输出转矩饱和，用内部转矩指令值或加速指令值切换至P控制。

• 如果加减速期间输出转矩未饱和，会发生过调或欠调，用速度指令值或偏差脉冲值切换至P控制。

■ 运行
• 通过切换至P控制，清除速度过调和欠调。

● 使用转矩指令切换

• 可在内部转矩指令值超过Pn10C设定值时切换至P控制，防止输出转矩饱和，并取消速度过调和欠

调。

Overshoot

Servomotor
operation

Undershoot

Internal torque com-
mand value

Time

伺服电机
运行

过调

欠调

内部转矩指令值

时间

PI控制时的运行情况 使用P控制切换功能时的运行情况
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● 用速度指令切换

• 在速度指令值超过Pn10d设定值时切换至P控制，抑制速度过调和欠调，所以可通过降低高速区中的

增益缩短定位时间。

● 用加速指令切换

• 当加速指令值超过Pn10E设定值时切换至P控制，以抑制速度过调和欠调，这样可通过降低高速区中

的增益缩短定位时间。

● 使用偏差脉冲切换

• 当偏差脉冲值超过Pn10F设定值时，切换至P控制，以抑制速度过调和欠调，所以通过降低高速区内

的增益缩短定位时间。

4-9 使用显示屏

Speed command value

Time

Acceleration com-
mand value

Time

Deviation pulse
value

Time

OMNUC C-系列AC伺服电机配有独特的伺服软件，能够在数字显示屏上实时定量监控

各种特性的变化。这些显示屏可用来检查操作期间的各种特性。

速度指令值

时间

时间

加速指令值

时间

偏差脉冲值
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4-9-1 电源指示灯和充电指示灯
• 伺服驱动器上有两个LED指示灯。一个用于电源指示，另一个用于充电指示。

■ 指示灯

符号 名称 颜色 功能

POWER 电源指示灯 绿色 当控制电源正常时点亮。

GHARGE 充电指示灯 红色 当主回路电源充电时点亮。

注 即使在断开电源后，主回路电容仍有电荷，因此指示灯仍然点亮。所以不要触摸伺服驱动器端

子。

4-9-2 状态显示模式

• 状态显示模式用位显示（LED ON/OFF）和符号显示（3位7段LED）显示驱动器的内部状态。

• 状态显示模式是在首次接通电源时，伺服驱动器启动的模式。

Charge indicator Power supply indicator

Status Display
Mode

Symbol display

Bit display

充电指示灯 电源指示灯

状态显示模式

符号显示

位显示
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■ 位数据显示内容

位数据 内容

控制回路电源接通 当伺服驱动器控制回路电源接通时点亮。

主回路电源接通 当伺服驱动器主回路电源接通时点亮。

基本模块 基本模块显示（伺服电机未通电，伺服关闭）时点亮；伺服接通时微
亮。

定位完成1 当偏差计数器内的剩余脉冲低于Pn500（定位完成范围1）设定值时点
亮。

速度一致 当伺服电机转速未超过（速度指令值 ±（Pn503（速度一致信号输出宽
度））范围时点亮。

运转检出 当伺服电机转速等于或大于Pn502（电机运转检出转速）设定值时点
亮。

指令脉冲输入中 当正在输入指令脉冲时点亮。

速度指令输入中 当速度指令输入符合或大于Pn502（电机运转检出转速）设定值时点
亮。

偏差计数器复位信号输入中 当正在输入ECRST（偏差计数器复位信号）时点亮。

转矩指令输入中 当输入至少是额定转矩的10%的转矩指令时点亮。

■ 符号显示内容

Base block

Control-circuit
power supply ON

Positioning completed 1
(during position control)
Speed conformity 
(during speed control)

Rotation detected

Command pulses being input
(during position control)
Speed commands being input
(during position control)

Main-circuit power supply ON

Torque commands being input (torque control)
Deviation counter reset signal being input (position control)

 

Symbol display Contents
Base block (no power to Servomotor, servo is OFF)
Operating (power to Servomotor, servo is ON)
Forward rotation prohibited (POT (Forward rotation prohibited input) is OFF)
Reverse rotation prohibited (NOT (Reverse rotation prohibited input) is OFF)
Alarm display (Refer to alarm table.)
Key operation disabled (When attempting to execute operations that cannot be
performed in System Check Mode)
Setting error (When a parameter setting is not suitable)

符号显示 内容

基极封锁（伺服电机未通电，伺服关闭）

运行（伺服电机通电，伺服接通）

正转禁止（POT（正转禁止输入）关闭时）

反转禁止（NOT（反转禁止输入）关闭时）

报警显示（见报警表）

禁止键操作（当试图执行不能在系统检查模式中执行的操作时）

设置错误（当参数设定值不适用时）

基本模块

控制回路电源接通

检出运转

指令脉冲输入中
（位置控制时）
速度指令输入中
（速度控制时）

主回路电源接通

偏差计数器复位信号输入中（位置控制）
转矩指令输入中（转矩控制）

定位完成1
（位置控制时）
速度一致
（速度控制时）
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4-9-3 监控模式（Un□□□）

■ 通过监控模式运行
• 切换至监控模式后，设置监控号，按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）以显示监控值。

● 切换至监控模式

Status Display Mode

System Check Mode

Setting Mode

Monitor Mode
Note Switch to Monitor Mode (Un. ) using the MODE/SET

Key.

 Operations in Monitor Mode

Speed feedback

Speed command

Torque command

Note After setting the monitor number using the Up and Down
Keys, press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display the monitor value. Press the Key again to return to
the monitor number display.

Speed feedback moni-
tor value

Speed command moni-
tor value

Torque command moni-
tor value

1 s min.

1 s min.

1 s min.

状态显示模式

系统检查模式

设定模式

监控模式
注 用MODE/SET键切换至监控模式（Un.□□□）。

● 在监控模式下运行

速度反馈

速度指令

转矩指令

1 s以上

1 s以上

1 s以上

速度反馈监控值

速度指令监控值

转矩指令监控值

注 用向上和向下键设置监控号后，按下DATA键（前面板：按

DATA键1 s以上）显示监控值。再次按键返回监控号显示。
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4-123

Operating Procedure Example: Displaying Monitor Value of Electrical Angle (Un.004)
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

(Status Display Mode)

Press the MODE SET Key to switch to Monitor Mode.

Set monitor No. Un004 using the Up or Down Key. (See
note.)

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display monitor value for Un004 (electrical angle).

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to return to monitor number display.

Note Digits that can be manipulated will flash.

Operation Chapter 4操作 第4章

操作步骤示例：显示电角（Un.004）的监控值

PR02W
操作

前面板键 
操作

显示 说明

（状态显示模式）

按下MODE SET键切换至监控模式。

用向上和向下键设置监控号Un004。（见注）

按DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示Un004（电角）
的监控值。

按DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）返回监控号显
示。

注 可设置的数位将闪烁。

（1 s以上）

（1 s以上）
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� Types of Monitoring
• In Monitor Mode, 14 types of monitoring can be carried out.

Display
(monitor No.)

Monitor contents Unit Explanation

Speed feedback (all
output modes)

r/min Displays actual rotation speed of Servomotor.

Speed command
(speed)

r/min Displays speed command voltage calculated in
r/min.

Torque command (all
output modes)

% Displays command values to current loop (rated
torque = 100%).

Number of pulses from
Phase Z edge (all
output modes)

Pulse Displays rotation position from Phase Z edge (4X
calculation).

Electrical angle (all
output modes)

Degrees Displays the electrical angle of the Servomotor.

Input signal monitor (all
output modes)

--- Displays the control input signal status using
ON/OFF bits.

Output signal monitor
(all output modes)

--- Displays the control output signal status using
ON/OFF bits.

Command pulse speed
display (position)

r/min Calculates and displays command pulse
frequency in r/min.

Position deviation
(deviation counter)
(position)

Command Displays the number of residual pulses in the
deviation counter (input pulse standard).
The display will change to “SAt” if the deviation
exceeds �9999.

Cumulative load ratio
(all output modes)

% Displays effective torque (rated torque = 100%,
10-s cycle).

Regeneration load ratio
(all output modes)

% Displays regeneration absorption current due to
regeneration resistance (calculates internal
resistance capacity or Pn600 setting as 100% in
10-s cycles).

Dynamic brake
resistance load ratio (all
output modes)

% Displays current consumption during dynamic
brake operation (calculates tolerance current
consumption as 100% in 10-s cycles).

Input pulse counter
(position)

Command Counts and displays input pulses (displayed in
hexadecimal).

Feedback pulse counter
(all output modes)

Pulse Counts and displays feedback pulse (4X
calculation, displayed in hexadecimal).
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■ 监控类型
• 可在监控模式中执行14种监控。

显示
（监控号）

速度反馈 
（所有输出模式）

监控内容 单位 说明

速度指令（速度）

转矩指令 
（所有输出模式）

自原点的脉冲数 
（所有输出模式）

电角（所有输出模式）

输入信号监控 
（所有输出模式）

输出信号监控
（所有输出模式）

指令脉冲速度显示 
（位置）

位置偏差
（偏差计数器）
（位置）

累积负荷率
（所有输出模式）

再生负荷率
（所有输出模式）

动态制动电阻负荷率
（所有输出模式）

输入脉冲计数器
（位置）
反馈脉冲计数器
（所有输出模式）

脉冲

度

指令

指令单元

脉冲

显示伺服电机的实际转速。

显示以r/min为单位计算的速度指令电压。

显示到电流回路的指令值（额定转矩 = 
100%）。

显示自原点的旋转位置（4倍速换算）。

显示伺服电机的电角。

用ON/OFF位显示控制输入信号。

用ON/OFF位显示控制输出信号状态。

计算并显示指令脉冲频率，单位r/min。

显示偏差计数器中的剩余脉冲数（输入脉冲基
准）。
当偏差超过 ± 9999时，显示将变为“SAt”。

显示有效转矩（额定转矩= 100%，10-s周期）。

显示因再生电阻的再生吸收电流（计算内部电阻
容量或Pn600设定值，单位100%，10-s周期）。

显示动态制动器运行时的电流消耗（计算容差电
流消耗，单位100%，10-s循环）。

计数并显示输入脉冲（16进制显示）。

计数并显示反馈脉冲（4倍速换算，以16进制显
示）。
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� Types of Monitoring
• In Monitor Mode, 14 types of monitoring can be carried out.

Display
(monitor No.)

Monitor contents Unit Explanation

Speed feedback (all
output modes)

r/min Displays actual rotation speed of Servomotor.

Speed command
(speed)

r/min Displays speed command voltage calculated in
r/min.

Torque command (all
output modes)

% Displays command values to current loop (rated
torque = 100%).

Number of pulses from
Phase Z edge (all
output modes)

Pulse Displays rotation position from Phase Z edge (4X
calculation).

Electrical angle (all
output modes)

Degrees Displays the electrical angle of the Servomotor.

Input signal monitor (all
output modes)

--- Displays the control input signal status using
ON/OFF bits.

Output signal monitor
(all output modes)

--- Displays the control output signal status using
ON/OFF bits.

Command pulse speed
display (position)

r/min Calculates and displays command pulse
frequency in r/min.

Position deviation
(deviation counter)
(position)

Command Displays the number of residual pulses in the
deviation counter (input pulse standard).
The display will change to “SAt” if the deviation
exceeds �9999.

Cumulative load ratio
(all output modes)

% Displays effective torque (rated torque = 100%,
10-s cycle).

Regeneration load ratio
(all output modes)

% Displays regeneration absorption current due to
regeneration resistance (calculates internal
resistance capacity or Pn600 setting as 100% in
10-s cycles).

Dynamic brake
resistance load ratio (all
output modes)

% Displays current consumption during dynamic
brake operation (calculates tolerance current
consumption as 100% in 10-s cycles).

Input pulse counter
(position)

Command Counts and displays input pulses (displayed in
hexadecimal).

Feedback pulse counter
(all output modes)

Pulse Counts and displays feedback pulse (4X
calculation, displayed in hexadecimal).
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� Input Signal Monitor Contents (Un005)

LED No.

OFF (high level) 
(top is lit)

ON (low level) 
(bottom is lit)

Indicator No. Input terminal Signal name (default)
1 CN1-40 RUN (RUN command)
2 CN1-41 MING (gain reduction), RDIR (rotation direction command), TVSEL

(control mode switching), PLOCK (position lock command), IPG (pulses
prohibited)

3 CN1-42 POT (forward rotation prohibited)
4 CN1-43 NOT (reverse rotation prohibited)
5 CN1-44 RESET (alarm reset)
6 CN1-45 PCL (forward rotation current limit), SPD1 (speed selection command 1)
7 CN1-46 NCL (reverse rotation current limit), SPD2 (speed selection command 2)
8 CN1-4 SEN (sensor ON)

Note 1. The vertical 7-segment LED is divided into two segments, upper and lower, which together
comprise one pair to display the ON/OFF status of a single input signal. When an input signal
is OFF (high level), the top LED is lit, and when the signal is ON (low level), the bottom LED is
lit. When the SEN signal is ON (high level), the top LED is lit, and when the signal is OFF (low
level), the bottom LED is lit.

Note 2. Refer to 4-4-3 Important Parameters for input signal allocation.

� Output Signal Monitor Contents (Un006)

LED No.

OFF (high level) 
(top is lit)

ON (low level) 
(bottom is lit)

Indicator No. Output terminal Signal name (default)
1 CN1-31, 32 ALM (alarm)
2 CN1-25, 26 INP1 (positioning completed output 1), VCMP (speed conformity)
3 CN1-27, 28 TGON (Servomotor rotation detection)
4 CN1-29, 30 READY (servo ready)
5 CN1-37 ALO1 (alarm code output 1)
6 CN1-38 ALO2 (alarm code output 2)
7 CN1-39 ALO3 (alarm code output 3)

Note 1. The vertical 7-segment LED is divided into two segments, upper and lower, which together
comprise one pair to display the ON/OFF status of a single output signal. When an output
signal is OFF (high level), the top LED is lit, and when the signal is ON (low level), the bottom
LED is lit.

Note 2. Refer to 4-4-3 Important Parameters for input signal allocation.

� Input Pulse Counter (Un00C) and Feedback Pulse Counter (Un00d) Contents
• Input Pulse Counter (Un00C) and Feedback Pulse Counter (Un00d) monitor values are displayed as

8-digit hexadecimal (32-bit string data).
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● 输入信号监控内容（Un005）

LED号

OFF（高位）
（顶部点亮）

ON（低位）
（底部点亮）

指示灯号 输入端子 信号名称（默认）

RUN（RUN 指令）

MING（增益降低），RDIR（转向指令），TVSEL（控制模式切换），
PLOCK（位置锁定指令），IPG（脉冲禁止）

POT（正转禁止）

NOT（反转禁止）

RESET（报警复位）

PCL（正转电流限制），SPD1（速度选择指令1）
NCL（反转电流限制），SPD2（速度选择指令2）
SEN（传感器接通）

注 1. 垂直7段LED分为上下两段，这两部分一起构成一组显示一个输入信号的ON/OFF状态。当输 
 入信号OFF时（高位），上部LED点亮，当信号ON（低位）时，下部LED点亮。当SEN信号 
 ON（高位）时，上部LED点亮，当信号OFF（低位）时，底部LED点亮。

注 2. 有关输入信号分配，见4-4-3重要参数。

● 输出信号监控内容（Un006）

LED号

OFF（高位）
（上部点亮）

ON（低位）
（下部点亮）

指示灯号 输出端子 信号名称（默认）

（报警）

INP1（定位完成输出1），VCMP（速度一致）

TGON（伺服电机运转检出）

READY（伺服准备完毕）

ALO1（报警代码输出1）
ALO2（报警代码输出2）
ALO3（报警代码输出3）

注 1. 垂直的7段LED分为上下两段，这两部分一起构成一组显示一个输入信号的ON/OFF状态。当输 
 出信号OFF时（高位），上部LED点亮，当信号ON（低位）时，下部LED点亮。

注 2. 有关输入信号分配，请参看4-4-3重要参数。

● 输入脉冲计数器（Un00C）和反馈脉冲计数器（Un00d）内容

• 输入脉冲计数器（Un00C）和反馈脉冲计数器（Un00d）监控值按8位16进制显示（32位成串数

据）。
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• These monitor values can also be cleared (i.e., set to zero) in Monitor Mode.

Feedback pulse
counter

Feedback pulse counter monitor
value (upper 16-bit part, dis-
played as “H.����“)

Feedback pulse counter monitor
value (lower16-bit part, displayed
as “L.����“)

1 s min.

1 s min.

Operating Procedure Example: Feedback Pulse Counter (Un.00d) Monitor Value
Display

PR02W
operation

Front panel
key operation

Display Explanation

(Monitor Mode)

Set monitor No. Un004 using the Up or Down Key. (See
note 1.)

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display upper 4 digits (16-bit part) as H.����

Press the Up or Down Key to display lower 4 digits
(16-bit part) as L.����

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to return to monitor number display.

Note 1. Digits that can be manipulated will flash.
Note 2. Press Up and Down Keys simultaneously when the monitor value is displayed (i.e.,

“H.����“ or “L.����“ is displayed) to clear the counter (i.e., reset to H.0000 or L.0000).

4-10 Using Monitor Output

OMNUC W-series AC Servo Drivers output in analog form the Servomotor rotation
speed, torque command, position difference, and other proportional voltage amounts
from the Analog Monitor Output Connector (CN5). This function can be used in situa-
tions such as making fine gain adjustments or when a meter is attached to the control
panel. Select the monitor items using user parameters Pn003.0 and Pn003.1. Also, use
Fn00C and Fn00d in System Check Mode to adjust the offset and change the scaling.
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• 这些监控值可在监控模式下清空（即，设为零）。

反馈脉部计数器

1 s以上

1 s以上

反馈脉冲计数器监控值（前16
位，显示为“H.□□□□”）

反馈脉冲计数器监控值（后16位, 
显示为“L.□□□□”）

操作步骤示例：反馈脉冲计数器（Un.00d）监控值显示

PR02W
操作

面板键 
操作

显示 说明

（监控模式）

用向上键和向下键设置监控号Un004。（见注1）

按DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示前4位数字
（16位），H.□□□□

按向上或向下键显示后4位数字（16位），L.□□□□

按DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）返回监控数显
示。

4-10 使用监控器输出

OMNUC W-系列AC伺服驱动器以模拟形式从模拟监控器输出连接器（CN5）输出伺服

电机转速、转矩指令、位置差，以及其它比例电压量。该功能可用来微调增益或在仪表

连接到控制面板的情况下使用。使用用户参数Pn003.0和Pn003.1选择监控项目。此外，

使用Fn00C和Fn00d在系统检查模式下调整偏差和改变比例。

注 1. 可设置的数位将在屏幕上闪烁。

注 2. 当显示监控值时（即，显示“H.□□□□”或“L.□□□□”），同时按向上和向下键清空计数 
 器（即，复位至H.0000或L.0000）。

（1 s以上）
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• These monitor values can also be cleared (i.e., set to zero) in Monitor Mode.

Feedback pulse
counter

Feedback pulse counter monitor
value (upper 16-bit part, dis-
played as “H.����“)

Feedback pulse counter monitor
value (lower16-bit part, displayed
as “L.����“)

1 s min.

1 s min.

Operating Procedure Example: Feedback Pulse Counter (Un.00d) Monitor Value
Display

PR02W
operation

Front panel
key operation

Display Explanation

(Monitor Mode)

Set monitor No. Un004 using the Up or Down Key. (See
note 1.)

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display upper 4 digits (16-bit part) as H.����

Press the Up or Down Key to display lower 4 digits
(16-bit part) as L.����

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to return to monitor number display.

Note 1. Digits that can be manipulated will flash.
Note 2. Press Up and Down Keys simultaneously when the monitor value is displayed (i.e.,

“H.����“ or “L.����“ is displayed) to clear the counter (i.e., reset to H.0000 or L.0000).

4-10 Using Monitor Output

OMNUC W-series AC Servo Drivers output in analog form the Servomotor rotation
speed, torque command, position difference, and other proportional voltage amounts
from the Analog Monitor Output Connector (CN5). This function can be used in situa-
tions such as making fine gain adjustments or when a meter is attached to the control
panel. Select the monitor items using user parameters Pn003.0 and Pn003.1. Also, use
Fn00C and Fn00d in System Check Mode to adjust the offset and change the scaling.
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� Analog Monitor Output Connector (CN5)
• The Analog Monitor Output Connector (CN5) is located inside the top cover of the Servo Driver.

Note There is no top cover on models R88D-WT60H to R88D-WT150H (6 to 15 kW). Instead, CN5 is to
the right of the display and settings area.

Analog Monitor Output
Connector (CN5)

CN5 pin distribution (front panel view)

Driver pin header: DF11-4DP-2DS
Cable connector socket: DF11-4DS-2C
Cable connector contact: DF11-2428SCF
(Manufactured by Hirose.)

View with upper cover open

Pin No. Symbol Name Function and interface
1 NM Analog monitor 2 Default setting: Speed monitor 1 V / 1000 r/min. (change

using Pn003.1)
2 AM Analog monitor 1 Default setting: Current monitor 1 V / rated torque

(change using Pn003.0)
3 GND Analog monitor ground Ground for analog monitors 1 and 2
4 GND Analog monitor ground

g

Note 1. Displays status with no change to scaling.
Note 2. Maximum output voltage is �8 V. Exceeding this value may result in an abnormal output.
Note 3. Output accuracy is approximately �15%.

� Analog Monitor Output Circuit
Servo Driver

NM (analog monitor 2)

AM (analog monitor 1)

GND (analog monitor ground)

GND (analog monitor ground)

47 Ω

47 Ω
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■ 模拟监控器输出连接器（CN5）
• 模拟监控器输出连接器（CN5）位于伺服驱动器顶盖内。

注 R88D-WT60H ~ R88D-WT150H（6 ~ 15 kW）没有顶盖。这些型号的连接器CN5位于显示和设定

区的右侧。

注 1. 显示状态缩放比例未改变。

注 2. 最大输出电压为 ± 8 V。超过该值会导致异常输出。

注 3. 输出精度大约为 ± 15%。

■ 模拟监控器输出电路

顶盖打开时的视图

引脚号 符号 名称 功能和接口

默认值：速度监控器1 V / 1000 r/min.。（用Pn003.1更改）

默认值：电流监控器1 V／额定转矩（用Pn003.0更改）

模拟监控器1和2接地

模拟监控器2

模拟监控器1

模拟监控器接地

模拟监控器接地

   伺服驱动器

NM（模拟监控器2）

AM（模拟监控器1）

GND（模拟监控器接地）

GND（模拟监控器接地）

模拟监控器输出连接器
（CN5）

驱动器引脚头：DF11-4DP-2DS
电缆连接器插座：DF11-4DS-2C 
电缆连接器触点：DF11-2428SCF
（Hirose制造。）
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■ 模拟监控器电缆（R88A-CMW001S）
使用此电缆连接伺服驱动器的模拟监控器连接器（CN5）

■ 监控项选择：用户参数功能应用开关3（Pn003：默认值 0002）
用参数Pn003（功能选择应用开关3）更改监控项。

Pn003.0 功能选择应用开关3：模拟监控器1（AM）分配

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 2 重新启动 
电源？

否

Pn003.1 功能选择应用开关3：模拟监控器2（NM）分配

设定范围 0 ~ F 单位 --- 默认值 0 重新启动 
电源？

否

设定值说明

设定值 说明

0 伺服电机转速（速度监控）：1 V/1000 r/min.。正转：–电压, 反转：+电压。所有运行
模式

1 速度指令：1 V/1000 r/min. 正转指令：–电压，反转指令：+电压。速度，限制，内部
设定速度控制

2 转矩指令（电流监控：1 V／额定转矩，正向加速：–电压，反向加速：+电压。所有
运行模式

3 位置偏差：0.05 V/1指令。加偏差：–电压，减偏差：+电压。位置

4 位置偏差：0.05 V/100指令。加偏差：–电压，减偏差：+电压。位置

5 指令脉冲频率：1 V/1000 r/min.。正转：–电压，反转：+电压。位置

6 伺服电机转速（速度监控）：1 V/250 r/min.，正转：–电压，反转：+电压。所有运行
模式

7 伺服电机转速（速度监控）：1 V/125 r/min.，正转：–电压，反转：+电压。所有运行
模式

8 ~ F 未使用。

• Pn003.0和Pn003.1的设定值相同。

注 显示的状态为未经过调整偏差和修改缩放比例。

Red

Servo Driver

R88D-WT

External devices

Connector socket model
DF11-4DS-2C (Hirose)

DF11-2428SCF (Hirose)
Cable: AWG24 x 4C UL1007

No.Symbol
Servo Driver

White
Black
Black

Connector socket model

1.7 dia.

伺服驱动器

伺服驱动器

外部设备

f1.7

红色
白色

黑色
黑色

符号 编号

电缆：AWG24 × 4C UL1007

连接器插座型号
   DF11-4DS-2C (Hirose)

连接器插座型号
   DF11-2428SCF (Hirose)

¨



4-129  

操作 第4章

■ 模拟监控器输出调整：系统检查模式偏差调整（Fn00C），比例控制（Fn00d）
• 可用系统检查模式进行下面两种模拟监控输出调整。

• 模拟监控器输出偏差手动调整（Fn00C）。

• 模拟监控器输出比例调整（Fn00d）。

注 有关调整和操作方法，详见4-11-6模拟监控器输出调整。

4-11 系统检查模式

■ 系统检查模式功能
• 有关系统检查模式（Fn¨¨¨）和其它功能的说明，请参看相关页。

Display
(function

code)

Function name Reference

Alarm history display: Displays the last 10 alarms to occur. 4-11-1 Alarm history

Rigidity setting during online auto-tuning: Sets the control
target during online auto-tuning.

4-11-2 Online Auto-tuning
Related Functions

Jog operation 4-3-2 Jog Operation

Servomotor origin search: Fix the position of the Servomotor
origin pulse (Phase Z) using a key operation.

4-11-3 Servomotor Origin
Search

User parameter initialization: Restores user parameters to
their default settings.

4-11-4 User Parameter
Initialization

Alarm history data clear 4-11-1 Alarm history

Store online auto-tuning results: Writes the load data
calculated using online auto-tuning to Pn103 (inertia ratio).

4-11-2 Online Auto-tuning
Related Functions

Absolute encoder setup (ABS) 4-2-2 Absolute Encoder
Setup and Battery Changes

Speed and torque command offset automatic adjustment 4-11-5 Command Offset
AdjustmentSpeed command offset manual adjustment Adjustment

Torque command offset manual adjustment
Analog monitor output offset manual adjustment 4-11-6 Analog Monitor

Output AdjustmentAnalog monitor output scaling: You can change the analog
monitor output scaling within a range of 50% to 150%.

Output Adjustment

Servomotor current detection offset automatic adjustment 4-11-7 Servomotor Current
Detection Offset

Servomotor current detection offset manual adjustment
Detection Offset
Adjustment

Password setting: You can permit or prohibit writing to user
parameters.

4-11-8 Password Setting

Servomotor parameter check: Check the types of connected
Servomotors and encoders.

4-11-9 Checking
Servomotor Parameters

Version check: Check the Servo Driver and encoder
software versions.

4-11-10 Checking Version

显示
（功能代码）

功能名称 参考

报警历史显示：显示最近发生的10个报警。自动调谐期间的刚度设定：设置在自动调谐期间的控制目
标。

伺服电机原点搜索：用键操作固定伺服电机原点脉冲（Z
相）。

点动运行

用户参数初始化：将用户参数恢复至默认值。

保存在线自动调谐结果：将用在线自动调谐计算的负载数据写
入Pn103（惯量比）。

报警历史数据清空

绝对值编码器设置（ABS）

速度和转矩指令偏移自动调整

速度指令偏移手动调整

转矩指令偏移手动调整

模拟监控器输出偏移手动调整

模拟监控器输出比例调整：可在50% ~ 150%范围内更改模拟
监控器输出比例。

伺服电机电流检出偏移自动调整

伺服电机电流检出偏移手动调整

口令设定：允许或禁止向用户参数写数据

伺服电机参数检查：检查所连伺服电机和编码器的类型

版本检查：检查伺服驱动器和编码器的软件版本

4-11-1报警历史

4-11-2在线自动调谐的相关
功能

4-3-2点动运行

4-11-3伺服电机原点搜索

4-11-4用户参数初始化

4-11-1报警历史

4-11-2在线自动调整的相关
功能

4-2-2绝对值编码器设置和 
电池更换

4-11-5指令偏移调整

4-11-6模拟监控器输出调整

4-11-7伺服电机电流检出 
偏移调整

4-11-8口令设定

4-11-9检查伺服电机参数

4-11-10检查版本

报警历史显示：显示最后发生的10条报警信息。
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Display
(function

code)

ReferenceFunction name

Absolute encoder multi-turn setting (ABS) change: If you
change user parameter setting Pn205 (absolute encoder
multi-turn limit setting), the new value is automatically
written to the encoder.

4-11-11 Changing Absolute
Encoder Rotation Setting

Option Unit detection results clear: If an Option Unit is
removed, an A.E7 alarm (option detection error) will be
detected. Use this function to clear the Option Unit detection
results.

4-11-12 Clearing Option
Unit Detection Results

4-11-1 Alarm History
• OMNUC W-series AC Servo Drivers remember up to the last 10 alarms to have occurred. This section

explains the alarm history data display (Fn000) and how to clear the data (Fn006).

� Alarm History Display (Fn000)
• Display the remembered alarms using System Check Mode (Fn000).

Note 1. Alarms CPF00 (Parameter Unit transmission error 1) and CPF01 (Parameter Unit transmis-
sion error 2) are Parameter Unit alarms, and so are not stored in the alarm history.

Note 2. Warnings are not stored in the alarm history.

Note 3. If the same alarm occurs continuously, it is entered in the alarm history only as a single alarm.

System Check Mode alarm
history display

Error number
Alarm history data

Alarm history display 
(displays alarm before last)

Alarm history display 
(displays alarm second before
last)

Alarm history display 
(displays ninth alarm before last)

Alarm history display 
(displays last alarm)1 s min.

1 s min.

1 s min.

1 s min.

1 s min.

Operation Chapter 4操作 第4章

显示
（功能代码）

功能名称 参考

4-11-11更改绝对值编码器转
数设定

4-11-12清空可选单元检出结
果

绝对值编码器多转设定（ABS）更改：如果更改用户参数
设定值Pn205（绝对值编码器多转限制设定），新的参数值
自动写入编码器。

可选单元检出结果清空：如果拆除一个可选单元，将检出A.E7 
报警（可选单元检出错误）。用此功能清空可选单元检出结果。

4-11-1 报警历史
• OMNUC W-系列AC伺服驱动器最多可记忆10个最新发生的报警。本节将介绍报警历史数据显示

（Fn000）以及如何清空数据（Fn006）。

■ 报警历史显示（Fn000）
• 用系统检查模式（Fn000）显示记录的报警。

注 1. 报警CPF00（参数单元传输错误1）和CPF01（参数单元传输错误2）是参数单元报警，所以不 
 保存在报警历史中。

注 2. 警告不保存在报警历史中。

注 3. 如果连续发生同一报警，只在报警历史中输入一次报警。

系统检查模式报警历史显示

1 s以上

1 s以上

1 s以上

1 s以上

1 s以上

错误编号

报警历史数据

报警历史显示
（显示最近的一次报警）

报警历史显示
（显示倒数第二个报警）

报警历史显示
（显示倒数第三个报警）

报警历史显示
（显示倒数第10个报警）
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Display
(function

code)

ReferenceFunction name

Absolute encoder multi-turn setting (ABS) change: If you
change user parameter setting Pn205 (absolute encoder
multi-turn limit setting), the new value is automatically
written to the encoder.

4-11-11 Changing Absolute
Encoder Rotation Setting

Option Unit detection results clear: If an Option Unit is
removed, an A.E7 alarm (option detection error) will be
detected. Use this function to clear the Option Unit detection
results.

4-11-12 Clearing Option
Unit Detection Results

4-11-1 Alarm History
• OMNUC W-series AC Servo Drivers remember up to the last 10 alarms to have occurred. This section

explains the alarm history data display (Fn000) and how to clear the data (Fn006).

� Alarm History Display (Fn000)
• Display the remembered alarms using System Check Mode (Fn000).

Note 1. Alarms CPF00 (Parameter Unit transmission error 1) and CPF01 (Parameter Unit transmis-
sion error 2) are Parameter Unit alarms, and so are not stored in the alarm history.

Note 2. Warnings are not stored in the alarm history.

Note 3. If the same alarm occurs continuously, it is entered in the alarm history only as a single alarm.

System Check Mode alarm
history display

Error number
Alarm history data

Alarm history display 
(displays alarm before last)

Alarm history display 
(displays alarm second before
last)

Alarm history display 
(displays ninth alarm before last)

Alarm history display 
(displays last alarm)1 s min.

1 s min.

1 s min.

1 s min.

1 s min.

Operation Chapter 4
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Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode. If a function code other than Fn000 is displayed,
press the Up or Down Key to set function code Fn000.
(See note 1.)

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s
min.). The last alarm will be displayed.
Press the Up Key to display the alarm before the alarm
currently displayed. (See note 2.)
Press the Up Key to display the alarms in order of
occurrence. (See note 3).

(1 s min.)

Press DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.) to
end displaying the alarm history and return to the
function code display.

Note 1. The digits you can manipulate will flash.
Note 2. The larger the error number, the older the alarm.
Note 3. The display “A--” indicates no alarm.

� Alarm History Data Clear (Fn006)
• Use the alarm history data clear (Fn006) to clear all the alarm history in memory.

Note When you clear the alarm log data, the alarm history display for all alarms will change to “�-A.--.”

System Check Mode
Alarm history data clear

Alarm history data clear display
(trCLr displayed)

Alarm history data clear
operation

Flashing donE displayed
(clear completed)

Returns to trCLr
display.

(1 s later)

1 s min.

1 s min.

Operation Chapter 4操作 第4章

PR02W
操作

操作步骤

面板键
操作

显示 说明

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。如果显示的是除
Fn000以外的其它功能代码，则按向上或向下键设置功能
代码Fn000（见注1）。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）。将显示最
近一次报警。

按向上键显示当前显示报警以前的一个报警。
（见注2）
按向上键按发生顺序显示报警。（见注3）

按DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）结束报警历史
显示，并返回功能代码显示。

注 1. 可以设置的数位将在屏幕上闪烁。

注 2. 错误编号越大，表示报警发生的时间越久。

注 3. 显示“A--”表示无报警。

■ 报警历史数据清空（Fn006）
• 使用报警历史数据清空（Fn006），清空存储器中的所有报警历史。

注 当清空报警记录数据时，所有报警的报警历史显示将变为“□-A.--.”

报警历史数据清空显示
（显示trCLr）

报警历史数据清空操作

donE闪烁显示
（清空完成）

返回trCLr显示。

（1 s以后）

1 s以上

1 s以上

4-131  
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Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to set function code Fn006.
(See note.)

(1 s min.)
Press DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.) to
display “trCLr.”
Press the MODE/SET Key to clear the alarm history
data. When the data has been cleared, “donE” will flash
for approximately 1 s.

(Approx. 1 s later) After “donE” has been displayed, the display will return
to “trCLr.”

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s
min.). The display will return to the System Check Mode
function code.

Note The digits you can manipulate will flash.

4-11-2 Online Auto-tuning Functions
• In System Check Mode, online auto-tuning consists of the rigidity setting (Fn001) and saving tuning

results (Fn007).

� Rigidity Setting During Online Auto-tuning (Fn001)
• The rigidity setting during online auto-tuning sets the target speed loop gain and position loop gain for

the servo system.
• Select the rigidity setting according to the following 10 levels for the mechanical system.

Rigidity setting
Fn001

(d.00��)

Position loop gain
[s–1]

Pn102

Speed loop gain
[Hz]

Pn100

Speed loop
integration time

constant
[x 0.01 ms]

Pn101

Torque command
filter time
constant

[x 0.01 ms]
Pn401

01 15 15 6000 250
02 20 20 4500 200
03 30 30 3000 130
04 40 40 2000 100
05 60 60 1500 70
06 85 85 1000 50
07 120 120 800 30
08 160 160 600 20
09 200 200 500 15
10 250 250 400 10

Note 1. The higher the rigidity setting, the higher the servo system loop gain, and the shorter the posi-
tioning time. If the set value is too high, however, the machinery may vibrate. If vibration oc-
curs, lower the setting.

Operation Chapter 4操作 第4章

PR02W
操作

操作步骤

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

面板键
操作

显示 说明

按向上键或向下键设置功能代码Fn006
（见注）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示
“trCLr.”
按下MODE/SET键清空报警历史数据。数据清空后，
“donE”将在屏幕上闪烁大约1 s。

“donE”显示完毕后，显示将返回“trCLr.”

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示将返回
系统检查模式功能代码。

（约1 s以后）

（1 s以上）

（1 s以上）

注 可以修改的数位将在屏幕上闪烁。

4-11-2 在线自动调谐功能

• 在系统检查模式中，在线自动调谐包括刚度设定（Fn001）和保存调整结果（Fn007）。

■ 在线自动调谐时的刚度设定（Fn001）
• 在线自动调谐时的刚度设定设置伺服系统的目标速度回路增益和位置回路增益。

• 按照下面10个级别为机械系统选择刚度设定值。

刚度设定
Fn001

（d.00¨¨）

位置回路增益
[s–1]

Pn102

速度回路增益
[Hz]

Pn100

速度回路积分时
间常数

[× 0.01 ms] 
Pn101

转矩指令滤波时间
常数

[× 0.01 ms] 
Pn401

注 1. 刚度设定值越高，伺服系统的回路增益越高，定位时间就越短。但如果设定值过高，机器会发 
 生振动。如果发生振动时，降低设定值。
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Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to set function code Fn006.
(See note.)

(1 s min.)
Press DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.) to
display “trCLr.”
Press the MODE/SET Key to clear the alarm history
data. When the data has been cleared, “donE” will flash
for approximately 1 s.

(Approx. 1 s later) After “donE” has been displayed, the display will return
to “trCLr.”

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s
min.). The display will return to the System Check Mode
function code.

Note The digits you can manipulate will flash.

4-11-2 Online Auto-tuning Functions
• In System Check Mode, online auto-tuning consists of the rigidity setting (Fn001) and saving tuning

results (Fn007).

� Rigidity Setting During Online Auto-tuning (Fn001)
• The rigidity setting during online auto-tuning sets the target speed loop gain and position loop gain for

the servo system.
• Select the rigidity setting according to the following 10 levels for the mechanical system.

Rigidity setting
Fn001

(d.00��)

Position loop gain
[s–1]

Pn102

Speed loop gain
[Hz]

Pn100

Speed loop
integration time

constant
[x 0.01 ms]

Pn101

Torque command
filter time
constant

[x 0.01 ms]
Pn401

01 15 15 6000 250
02 20 20 4500 200
03 30 30 3000 130
04 40 40 2000 100
05 60 60 1500 70
06 85 85 1000 50
07 120 120 800 30
08 160 160 600 20
09 200 200 500 15
10 250 250 400 10

Note 1. The higher the rigidity setting, the higher the servo system loop gain, and the shorter the posi-
tioning time. If the set value is too high, however, the machinery may vibrate. If vibration oc-
curs, lower the setting.

Operation Chapter 4
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Note 2. When you set the rigidity, the user parameters given in the above table will change automati-
cally.

Note 3. If you enable auto-tuning without setting the rigidity, tuning is performed using the user param-
eter settings (Pn102, Pn100, Pn101, and Pn401) as the target values.

System Check Mode
Rigidity setting during auto-
tuning

Displays rigidity setting
(d.00�� displayed).

Selects rigidity.

Writes selected rigidity.

“donE” flashes (rigidity set-
ting complete).

Returns to d.00�� display.

(1 s later)

Displays rigidity setting
(d.00�� displayed).

1 s min.

1 s min.

Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to set function code Fn001.
(See note.)

(1 s min.)
Press DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.) to
display “d.00��.”
Press the Up or Down Key to select the rigidity.

Press the MODE/SET Key to set the rigidity. When
rigidity setting is completed, “donE” will flash for
approximately 1 s.

(Approx. 1 s later) After “donE” has been displayed, the display will return
to “d.00��.”

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s
min.). The display will return to the System Check Mode
function code.

Note The digits you can manipulate will flash.

� Storing Online Auto-tuning Results (Fn007)
• Online auto-tuning constantly calculates and refreshes the load inertia using the rigidity settings

(speed loop gain, position loop gain, etc.) as target values. When the power supply is turned OFF after
operations are complete, however, the calculated data is lost, and the next time the power supply is
turned ON, calculations will restart using Pn103 (inertia ratio) setting as the initial value.

Operation Chapter 4操作 第4章

注 2. 设定刚度时，上表中给出的用户参数将自动更改。

注 3. 如果启用自动调谐时不设定刚度，则使用用户参数设定值（Pn102，Pn100，Pn101和 
 Pn401）作为目标值，进行调整。

1 s以上

1 s以上

（1 s以后）

显示刚度设定值
（显示d.00□□）。

选择刚度。

显示刚度设定值
（显示d.00□□）。

写入选择的刚度。

“donE”闪烁（刚度设定完
成）。

返回到d.00□□显示。

PR02W
操作

操作步骤

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

（约1 s以后）

（1 s以上）

面板键
操作

显示 说明

（1 s以上）

按向上键或向下键设置功能代码Fn001。
（见注）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示“d.00
□□”。

按向上或向下键选择刚度。

按下MODE/SET键设置刚度。刚度设置完成后，
“donE”将闪烁约1 s。

“donE”显示结束后，显示将返回“d.00□□。”

按DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）。显示将返回
系统检查模式功能代码。

注 可修改的数位将在屏幕上闪烁。

■ 保存在线自动调谐结果（Fn007）
• 在线自动调谐将刚度设定值（速度回路增益，位置回路增益等）作为目标值频繁计算和刷新负载惯

量。但当运行结束后关闭电源时，计算的数据丢失，下一次打开电源时，将以Pn103（惯性比）设

定值作为初始值重新开始计算。
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• Store the online auto-tuning results if you want to use the results as the initial value when the power
supply is next turned ON again. Performing this operation writes the results to Pn103 (inertia ratio).

System Check Mode
Online auto-tuning results
stored

Tuning results (inertia ratio) dis-
played (d.���� displayed)

Press this key to write
tuning results

“donE” flashes (Pn103
setting complete)

Display returns to
d.����

(1 s later)

1 s min.

1 s min.

Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.

Press the Up or Down Key to set function code Fn007.
(See note 1.)

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display “d.����.” (See note 2.)
Press the MODE/SET Key to write the tuning results to
Pn103 (inertia ratio). When writing is complete, “donE”
will flash for approximately 1 s.

(Approx. 1 s later) After “donE” has been displayed, the display will return
to “d.����.”

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s
min.). The display will return to the System Check Mode
function code.

Note 1. The digits you can manipulate will flash.
Note 2. “����“ denotes the inertia ratio (%) calculated by online auto-tuning. (The example given

shows a display of 200%).

4-11-3 Servomotor Origin Search

� Servomotor Origin Search (Fn003)
• The Servomotor origin search function rotates the Servomotor to the encoder’s origin pulse (phase Z)

position, and then stops the Servomotor.
• Use this function to adjust the origin position of the Servomotor shaft and mechanical system.

Note 1. Execute the Servomotor origin search before connecting the Servomotor shaft and mechani-
cal system.

Note 2. The RUN command input must be turned OFF. Also, if the RUN signal is set to be always ON
(Pn50A.1 = 7), either change the setting to “Always OFF” (setting value: 8) or change the set-
ting to another value, then turn OFF the power supply once, and then turn it ON again.

Operation Chapter 4

• 如果想在下次接通电源时将结果作为初始值，应保存在线自动调整结果。执行此操作，将结果写入

Pn103（惯性比）。

操作 第4章

　   系统检查模式

　   保存在线自动调整结果
1 s以上

1 s以上

（1 s以后）

显示调整结果（惯性比） 
（显示d.□□□□）

按下此键写入调整结果

“donE”闪烁（Pn103
设定完成）

显示返回 
d.□□□□

电缆型号

（约1 s以后）

（1 s以上）

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

按向上或向下键设置功能代码Fn007。
（见注1）
按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示“d.□□
□□”。（见注2）
按下MODE/SET键，将调整结果写入Pn103（惯性比）。写
操作完成时，“donE”将闪烁大约1 s。

“donE”显示结束后，显示将返回“d.□□□□”。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）。显示将返回
系统检查模式功能代码。

注 1. 可修改的数位将在屏幕上闪烁。

注 2. 可“□□□□”代表由在线自动调整计算的惯性比（%）。（示例的延时为200%）。

4-11-3 伺服电机原点搜索

■ 伺服电机原点搜索（Fn003）
• 伺服电机原点搜索功能旋转伺服电机至编码器的原点脉冲（Z相）位置，然后停止伺服电机。

• 使用此功能调整伺服电机轴和机械系统的原点位置。

注 1. 连接伺服电机轴和机械系统之前，执行伺服电机原点搜索。

注 2. 须关闭RUN指令输入。另外，如果RUN信号被设为始终ON（Pn50A.1 = 7）时，将设定值改为

“始终OFF”（设定值：8）或将设定值改为其它值，然后关闭电源一次，并再次打开电源。

4-134  
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• Store the online auto-tuning results if you want to use the results as the initial value when the power
supply is next turned ON again. Performing this operation writes the results to Pn103 (inertia ratio).

System Check Mode
Online auto-tuning results
stored

Tuning results (inertia ratio) dis-
played (d.���� displayed)

Press this key to write
tuning results

“donE” flashes (Pn103
setting complete)

Display returns to
d.����

(1 s later)

1 s min.

1 s min.

Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.

Press the Up or Down Key to set function code Fn007.
(See note 1.)

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display “d.����.” (See note 2.)
Press the MODE/SET Key to write the tuning results to
Pn103 (inertia ratio). When writing is complete, “donE”
will flash for approximately 1 s.

(Approx. 1 s later) After “donE” has been displayed, the display will return
to “d.����.”

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s
min.). The display will return to the System Check Mode
function code.

Note 1. The digits you can manipulate will flash.
Note 2. “����“ denotes the inertia ratio (%) calculated by online auto-tuning. (The example given

shows a display of 200%).

4-11-3 Servomotor Origin Search

� Servomotor Origin Search (Fn003)
• The Servomotor origin search function rotates the Servomotor to the encoder’s origin pulse (phase Z)

position, and then stops the Servomotor.
• Use this function to adjust the origin position of the Servomotor shaft and mechanical system.

Note 1. Execute the Servomotor origin search before connecting the Servomotor shaft and mechani-
cal system.

Note 2. The RUN command input must be turned OFF. Also, if the RUN signal is set to be always ON
(Pn50A.1 = 7), either change the setting to “Always OFF” (setting value: 8) or change the set-
ting to another value, then turn OFF the power supply once, and then turn it ON again.

Operation Chapter 4 操作 第4章
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Note 3. While the Servomotor origin search is being executed, the POT (forward drive prohibited) and
NOT (reverse drive prohibited) inputs are disabled.

Note 4. The Servomotor origin search rotation speed is 60 r/min.

System Check Mode
Servomotor origin
search

Servomotor origin search display
(servo is OFF)

Servo ON/OFF operation

Servomotor origin search display
(servo is ON)

Note Press and hold the key.
Servomotor origin search
complete (display flashes)

Execute Servomotor origin search
(forward/reverse operation)

1 s min.

1 s min.

Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.

Press the Up or Down Key to set function code Fn003.
(See note.)

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display Servomotor origin search.
Turn ON the servo.

Press the Up Key to rotate the Servomotor forwards,
and press the Down Key to rotate the Servomotor in
reverse. The Servomotor will rotate at 60 r/min. while the
Key is being pressed.

(Servomotor origin search
complete)

When Servomotor origin search is completed, the
display will flash, and the Servomotor will servolock at
the origin pulse position.

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s
min.). The display will return to the System Check Mode
function code, and the Servomotor servo will turn OFF.

Note The digits you can manipulate will flash.

Operation Chapter 4

（1 s以上）

（伺服电机原点搜索完成）

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

注 3. 在执行伺服电机原点搜索时，POT（正转禁止）和NOT（反转禁止）输入被禁用。

注 4. 伺服电机原点搜索转速为60 r/min。

（1 s以上）

按向上或向下键设置功能代码Fn003。（见注）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示伺服电机
原点搜索。

打开伺服。

按向上键正转伺服电机，按向下键反转伺服电机。按住键
时，伺服电机将以60 r/min速度旋转。

当伺服电机原点搜索完成时，显示将闪烁，伺服电机将在
原点脉冲位置伺服锁定。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）。显示将返回
系统检查模式功能代码，伺服电机伺服将关闭。

操作步骤

注 可修改的数位将在屏幕上闪烁。

     系统检查模式

     伺服电机原点搜索 1 s以上

1 s以上

伺服电机原点搜索显示
（伺服为OFF）

伺服ON/OFF操作

伺服电机原点搜索显示 
（伺服为ON）

执行伺服电机原点搜索 
（正转／反转运行）

注　按下并按住键。

伺服电机原点搜索完成（显
示闪烁）

4-135  
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4-11-4 User Parameter Initialization

� User Parameter Initialization (Fn005)
• Initialize the user parameters to return the user parameters to the default settings.

Note 1. You cannot perform initialization while the servo is ON. First turn OFF the servo, then perform
the operation.

Note 2. After initializing the user parameters, turn OFF the power supply (confirm that the power sup-
ply indicator is not lit), then turn ON the power once again to enable the parameters.

System Check Mode
User parameter initial-
ization

User parameter initial-
ization display (“P.InIt”
displayed)

Initialize

Initializing (“P.InIt”
flashes)

Returns to “P.init”

Initialization complete
(“donE” flashes)

(1 s later)

1 s min.

1 s min.

Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to set function code Fn005.
(See note.)

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display user parameter initialization.
Press the MODE/SET Key to start user parameter
initialization. During initialization, “P.InIt” will flash.

(After initialization) The display “donE” will flash for about 1 second when
the user parameter initialization has been completed.

(Approx. 1 s later) After displaying “donE,” the display will return to “P.InIt.”

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s
min.). The display will return to the System Check Mode
function code.

Note The digits you can manipulate will flash.

Operation Chapter 4

4-11-4 用户参数初始化

■ 用户参数初始化（Fn005）
• 初始化用户参数，将用户参数返回默认值。

注 1. 伺服运行（RUN）时，不能执行初始化。首先停止（B.B）伺服，然后执行操作。

注 2. 初始化用户参数后，关闭电源（确认电源指示灯未点亮），然后再次接通电源，启用参数。

操作 第4章

         系统检查模式

         用户参数初始化 1 s以上

用户参数初始化显示
（“P.InIt”显示）

初始化

初始化 
（“P.InIt”闪烁）

初始化结束 
（“donE”闪烁）

返回“P.init”

（1 s以后）

1 s以上

操作步骤

（1 s以上）

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

（1 s以上）

（初始化后）

（约1 s后）

按向上或向下键设置功能代码Fn005。（见注）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示用户参数
初始化。

按下MODE/SET键开始用户参数初始化。初始化期间，
“P.InIt”将闪烁。

用户参数初始化完成时，显示“donE”将闪烁大约1 s。

显示“donE”后，显示将返回“P.InIt”。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）。显示将返回
系统检查模式功能代码。

注 可修改的数位将在屏幕上闪烁。

PR02W 
操作

面板键操作 显示 说明
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4-11-4 User Parameter Initialization

� User Parameter Initialization (Fn005)
• Initialize the user parameters to return the user parameters to the default settings.

Note 1. You cannot perform initialization while the servo is ON. First turn OFF the servo, then perform
the operation.

Note 2. After initializing the user parameters, turn OFF the power supply (confirm that the power sup-
ply indicator is not lit), then turn ON the power once again to enable the parameters.

System Check Mode
User parameter initial-
ization

User parameter initial-
ization display (“P.InIt”
displayed)

Initialize

Initializing (“P.InIt”
flashes)

Returns to “P.init”

Initialization complete
(“donE” flashes)

(1 s later)

1 s min.

1 s min.

Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to set function code Fn005.
(See note.)

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display user parameter initialization.
Press the MODE/SET Key to start user parameter
initialization. During initialization, “P.InIt” will flash.

(After initialization) The display “donE” will flash for about 1 second when
the user parameter initialization has been completed.

(Approx. 1 s later) After displaying “donE,” the display will return to “P.InIt.”

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s
min.). The display will return to the System Check Mode
function code.

Note The digits you can manipulate will flash.

Operation Chapter 4

4-11-5 指令偏移调整

• 在速度控制和转矩控制模式中运行时，即使输入0 V模拟指令电压（指令值为零）时，伺服电机会

轻微转动。这是由于主控制器和外部回路指令电压中有很小的偏移量（单位：mV）。

• 如果使用速度控制或转矩指令控制，必须将偏移调零。

• 使用下面的一种方法调整指令偏移。

　　　• 速度和转矩指令偏移自动调整（Fn009）。

　　　• 速度指令偏移手动调整（Fn00A）和转矩指令偏移手动调整（Fn00b）。

■ 速度和转矩指令偏移手动调整（Fn009）
• 此功能自动调整速度指令和转矩指令。

• 调整偏移时，偏移量保存在驱动器内部存储器中。也可以用手动调整（Fn00A或Fn00b）检查此偏

移量。

注 可执行速度和转矩指令偏移自动调整前务必停止（B.B）伺服。所以不能在包括使用主控制器的

位置回路（即，当伺服打开时）的状态下使用自动调整。当伺服锁定打开并包括一个使用主控制

器的位置回路时，如果想将偏差脉冲调零，此时应使用手动调整。

System Check Mode
Speed and torque com-
mand offset automatic
adjustment

Display offset automatic ad-
justment (rEF_o displayed)

Perform automatic ad-
justment

Automatic adjustment com-
pleted (“donE” flashes)

(1 s later)

Returns to rEF_o display

1 s min.

1 s min.

系统检查模式

速度和转矩指令偏移自
动调整

1 s以上

1 s以上

（1 s以后）

显示偏移自动调整 
（rEF_o 显示）

执行自动调整

自动调整完成 
（“donE” 闪烁）

返回rEF_o显示
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Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to set function code Fn009.
(See note.)

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display “rEF_o.”

(Input command = 0) Input speed and torque commands “command = 0” from
either the Host Controller or the external circuits. (Make
sure that RUN is turned OFF.)
Press the MODE/SET Key to perform automatic offset
adjustment. When automatic adjustment is complete,
“donE” flashes for approximately 1 s.

(Approx. 1 s later) After displaying “donE,” the display will return to “rEF_o.”

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s
min.). The display will return to the System Check Mode
function code.

Note The digits you can manipulate will flash.

� Speed Command Offset Manual Adjustment (Fn00A)
• Use manual adjustment for adjusting deviation pulses (the deviation counter value in the host control-

ler) to zero while servo-locked, with a position loop incorporated by the host controller.

• Perform manual adjustment while checking the deviation counter value or the Servomotor shaft
movement while the RUN signal is ON.

• The speed command offset setting range is –9999 to 9999 (x 0.058 mV).

Note Manually adjust the speed command offset using Speed Control Mode.

System Check Mode

Speed command offset
manual adjustment

Speed command offset manual ad-
justment display (“SPd” displayed)

RUN signal is ON (servo is ON)

Servo is ON

Adjust speed command offset

Speed command offset display

Speed command offset display

1 s min.

1 s min.

1 s max.

Operation Chapter 4

操作步骤

（1 s以上）

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

（输入指令 = 0）

（约1 s后）

（1 s以上）

按向上或向下键设置功能代码Fn009。（见注）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示
“rEF_o。”

从主控制器或外部电路输入速度和转矩指令 “指令 = 0”。
（确保RUN指令关闭。）

按下MODE/SET键执行自动偏移调整。当自动调整完成
时，“donE”闪烁约1 s。

显示“donE”后，显示将返回“rEF_o”。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）。显示将返回
系统检查模式功能代码。

注 可修改的数位将在屏幕上闪烁。

■ 速度指令偏移手动调整（Fn00A）
• 通过手动调整在伺服锁定且主控制器包括一个位置回路时将偏差脉冲（主控制器内的偏差计数器

值）调零。

• 当在RUN信号接通的情况下检查偏差计数器值或伺服电机轴位移时，执行手动调整。

• 速度指令偏移设定范围为–9999 ~ 9999（× 0.058 mV）。

注 用速度控制模式手动调整速度指令偏移。

System Check Mode

Speed command offset
manual adjustment

Speed command offset manual ad-
justment display (“SPd” displayed)

RUN signal is ON (servo is ON)

Servo is ON

Adjust speed command offset

Speed command offset display

Speed command offset display

1 s min.

1 s min.

1 s max.

系统检查模式

速度指令偏移手动调整 1 s以上

速度指令偏移手动调整显示 
（显示“SPd”）

1 s以上

RUN信号接通（伺服打开）

伺服打开

1 s以内

速度指令偏移显示

调整速度指令偏移

速度指令偏移显示

PR02W 
操作

面板键操作 显示 说明
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Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to set function code Fn009.
(See note.)

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display “rEF_o.”

(Input command = 0) Input speed and torque commands “command = 0” from
either the Host Controller or the external circuits. (Make
sure that RUN is turned OFF.)
Press the MODE/SET Key to perform automatic offset
adjustment. When automatic adjustment is complete,
“donE” flashes for approximately 1 s.

(Approx. 1 s later) After displaying “donE,” the display will return to “rEF_o.”

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s
min.). The display will return to the System Check Mode
function code.

Note The digits you can manipulate will flash.

� Speed Command Offset Manual Adjustment (Fn00A)
• Use manual adjustment for adjusting deviation pulses (the deviation counter value in the host control-

ler) to zero while servo-locked, with a position loop incorporated by the host controller.

• Perform manual adjustment while checking the deviation counter value or the Servomotor shaft
movement while the RUN signal is ON.

• The speed command offset setting range is –9999 to 9999 (x 0.058 mV).

Note Manually adjust the speed command offset using Speed Control Mode.

System Check Mode

Speed command offset
manual adjustment

Speed command offset manual ad-
justment display (“SPd” displayed)

RUN signal is ON (servo is ON)

Servo is ON

Adjust speed command offset

Speed command offset display

Speed command offset display

1 s min.

1 s min.

1 s max.

Operation Chapter 4
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Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to set function code Fn00A.
(See note 1.)

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display “SPd.”

Input command = 0, servo
ON)

Input speed command “command = 0” from either the
Host Controller or the external circuits, and make sure
that RUN is ON. (See note 2.)

(1 s max.)

Press the Left Key (front panel: DATA Key for less than
1 s) or Right Key to display the offset amount. (See note
3.)
Press the Up or Down Key to change the offset amount.
Adjust the offset until the Servomotor stops. (See note
4.)

(1 s min.)

After completing offset adjustment, press the DATA Key
(front panel: DATA Key for 1 s min.). The display will
return to the System Check Mode function code.

Note 1. The digits you can manipulate will flash.
Note 2. Make sure that the servolock is ON if a position loop is incorporated by the host controller.
Note 3. The offset amount unit is x 0.058 mV.
Note 4. If a position loop is incorporated by the host controller, adjust until the host controller deviation

counter value is zero.

Operation Chapter 4

操作步骤

（1 s以上）

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

（输入指令 = 0，伺服ON）

（1 s以内）

（1 s以上）

按向上或向下键设置功能代码Fn00A。（见注1）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示
“SPd”。

从主控制器或外部电路输入速度指令 “指令 = 0”，并确
保RUN指令接通。（见注2）

按下向左键（前面板：按DATA键1 s以内）或按下向右键
显示偏移量。（见注3）

按向上键或向下键更改偏移量。调整偏移量，直至伺服电
机停止。（见注4）

偏移调整结束后，按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以
上）。显示将返回系统检查模式功能代码。

注 1. 可修改的数位将在屏幕上闪烁。

注 2. 如果主控制器包括一个位置回路，确保伺服锁定为ON。

注 3. 偏移量单位为× 0.058 mV。

注 4. 如果主控制器包括一个位置回路，调整直至主控制器偏差计数器值为零。

PR02W 
操作

面板键操作 显示 说明
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� Torque Command Offset Manual Adjustment (Fn00b)
• Adjust the torque command manually while checking the Servomotor shaft movement with the RUN

signal ON.
• The torque command offset setting range is –9,999 to 9,999 (x 0.0058 mV).

(For Servo Drivers with software version r.0014 or earlier, the torque command offset setting range is
–128 to 127 (x 14.7 mV).)

Note Adjust the torque command offset manually using torque command mode.

System Check Mode
Torque command offset
manual adjustment

Torque command offset manual ad-
justment (“trq” displayed)

Servo ON status

Torque command offset displayed.

Torque command offset adjustment

Torque command offset displayed.

1 s min.

1 s min.

1 s max.

RUN signal is ON (servo is ON)

Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to set function code Fn00b.
(See note 1.)

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display “trq.”

Input command = 0, servo
ON)

Input torque command “command = 0” from either the
Host Controller or the external circuits, and make sure
that RUN is ON.

(1 s max.)

Press the Left Key (front panel: DATA Key for less than
1 s) or Right Key to display the offset amount. (See note
2.)
Press the Up or Down Key to change the offset amount.
Adjust the offset until the Servomotor stops. (See note
3.)

(1 s min.)

After completing offset adjustment, press the DATA Key
(front panel: DATA Key for 1 s min.). The display will
return to the System Check Mode function code.

Note 1. The digits you can manipulate will flash.
Note 2. The offset amount unit is x 14.7 mV.

Operation Chapter 4

■ 转矩指令偏移手动调整（Fn00b）
• RUN信号在ON状态下检查伺服电机轴位移时，手动调整转矩指令。

• 转矩指令偏移设定范围为–9,999 ~ 9,999（× 0.0058 mV）。

 （对于r.0014版或更早版本的伺服驱动器，转矩指令偏移设定范围为–128 ~ 127（× 14.7 mV）。）

注 用转矩指令模式手动调整转矩指令偏移。

   系统检查模式

   转矩指令偏移手动调整 1 s以上

转矩指令偏移手动调整（显示
“trq”）

1 s以上

1 s以内

RUN信号为ON（伺服打开）

伺服打开状态

显示转矩指令偏移

调整转矩指令偏移

显示转矩指令偏移

操作步骤

（1 s以上）

按下MODE/SET键切换至系统检查模式

（输入指令 = 0伺服打开）

（1 s以上）

（1 s以内）

按向上或向下键设置功能代码Fn00b。（见注1）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示“trq”。

从主控制器或外部电路输入转矩指令“指令 = 0”，并确
保RUN指令为ON。

按下向左键（前面板：按DATA键1 s以内）或向右键显示
偏移量。（见注2）

按向上键或向下键更改偏移量。调整偏移，直至伺服电机
停止。（见注3）

偏移调整结束后，按DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）。
显示将返回系统检查模式功能代码。

注 1. 可修改的数位将在屏幕上闪烁。

注 2. 偏移量单位为× 14.7 mV。

PR02W 
操作

面板键操作 显示 说明
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注 3. 检查偏移量，正向和反向停止伺服电机，然后相应地设置中间值。

4-11-6 模拟监控器输出调整

• 可用系统检查模式执行下面两种模拟监控器输出调整。

　　　• 模拟监控器输出偏移手动调整（Fn00C）。

　　　• 模拟监控器输出比例（Fn00d）。

注 1. 用Pn003.0（模拟监控器1（AM）分配）和Pn003.1（模拟监控器2（NM）分配）设置将从模拟

监控器输出的监控项。

注 2. 最大模拟监控器输出电压为 ± 8 V。超过此值会造成异常输出。

注 3. 模拟监控器输出精度大约为 ± 15%。

■ 模拟监控器输出偏移手动调整（Fn00C）
• 使用此功能调整模拟输出监控器偏移。可分别调整各个监控器输出。

• 模拟监控器输出偏移调整范围为 –128 ~ 127（× 17 mV）。

注 调整模拟监控器输出偏移时，在连接将要使用的测量仪表之前，先确认输出电压为零（例如，如

果输出伺服电机转速时，确认伺服关闭，并且伺服电机轴未移动）。 

System Check Mode
Analog monitor
output

Offset manual ad-
justment

Word selection (word 1) Word selection (word 2)

Analog monitor 1 (AM)
offset adjustment

Analog monitor 2 (NM)
offset adjustment

1 s max.

1 s min.

1 s min.

1 s min.

1 s min.

1 s max.

      系统检查模式

      模拟监控器输出

      偏移手动调整

1 s以上

1 s以上

    字选择（字1）

1 s以内

模拟监控器1（AM）

偏移调整

模拟监控器2（NM）

偏移调整

1 s以上

1 s以上

   字选择（字2）

1 s以内

操作 第4章
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PR02W
operation

Front panel
key operation

Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to set function code Fn00C.
(See note 1.)

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display “Ch1_o” (for analog monitor output 1 (AM)).
(See note 2.)

(1 s max.)

Press the Left Key (front panel: DATA Key for less than
1 s) or Right Key to display the analog monitor output 1
(AM) offset amount. (See note 3.)
Press the Up or Down Key to change the offset amount.
Adjust the measuring device measurement value to 0 V.

(1 s max.)

After completing adjustments for analog monitor 1, press
the Left Key (front panel: DATA Key for less than 1 s) or
Right Key to return to the “Ch1_o” display.
Press the MODE/SET Key to display “Ch2_o.”

(1 s max.)

Press the Left Key (front panel: DATA Key for less than
1 s) or Right Key to display the analog monitor output 2
(NM) offset amount. (See note 3.)
Press the Up or Down Key to change the offset amount.
Adjust the measuring device measurement value to 0 V,
the same as for analog output monitor 1.

(1 s min.)

After completing adjustments for analog monitor 2, press
the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.). The
display will return to the System Check Mode function
code.

操作步骤

（1 s以上）

（1 s以内）

（1 s以内）

（1 s以内）

（1 s以上）

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

按向上或向下键设置功能代码Fn00C。（见注1）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示
“Ch1_o”（用于模拟监控器输出1（AM））。
（见注2）
按下向左键（前面板：按DATA键1 s以内）或向右键显示
模拟监控器输出1（AM）偏移量。（见注3）

按向上或向下键更改偏移量。将测量装置测量值调至0 V。

完成模拟监控器1调整后，按下向左键（面板：DATA键1 s
以下）或向右键返回“Ch1_o”显示。

按MODE/SET键显示“Ch2_o”。

按向左键（前面板：按DATA键1 s以内）或向右键显示模
拟监控器输出2（NM）偏移量。（见注3）

按向上或向下键更改偏移量。将测量装置测量值调整至0 V，
同模拟输出监控器1。

模拟监控器2调整结束后，按下DATA键（前面板：按
DATA键1 s以上）。显示将返回系统检查模式功能代码。

注 1. 可修改的数位将在屏幕上闪烁。

注 2. 在此模式中按下MODE SET键，显示“Ch2_o”，然后选择模拟监控器输出2（NM）。再次按

下同一键，返回“Ch1_o”显示。

注 3. 偏移量单位为× 17 mV。

PR02W 
操作

面板键操作 显示 说明
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■ 模拟监控器输出比例控制（Fn00d）
• 使用此功能设置模拟监控器输出比例。可分别设置两个监控器输出。

• 模拟监控器输出比例的设定范围为–128 ~ 127（× 0.4%）。

• 按100%中间值进行比例设定。例如，设置–125，100% –（125 × 0.4%）= 50%时，监控器输出电压 = 1/2。换
句话说，如果设置125，100% =（125 × 0.4%）= 150%，监控器输出电压 = × 1.5。

• 根据测量装置输入范围设置设定值。

• 设定值为100%时，如果模拟监控器输出电压超过 ± 8 V，可以将比例设为一个负数，将输出范围调整正常

（即，不超过 ± 8 V）。

System Check Mode
Analog monitor out-
put scaling

Word selection (word 1)

Analog monitor 1
(AM) scaling

Word selection (word 2)

Analog monitor 2
(NM) scaling

1 s min.

1 s min.

1 s min.

1 s max. 1 s max.

1 s min.

系统检查模式

模拟监控器输出比例 1 s以上

1 s以内

1 s以上

模拟监控器1
（AM）比例

字选择（字2）

1 s以上

模拟监控器2
（NM）比例

1 s以上

字选择（字1）

1 s以内



4-144  

操作 第4章

PR02W
operation

Front panel
key operation Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to set function code Fn00d.
(See note 1.)

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display “Ch1_G” (for analog monitor output 1 (AM)).
(See note 2.)

(1 s max.)

Press the Left Key (front panel: DATA Key for less than
1 s) or Right Key to display the analog monitor output 1
(AM) offset amount. (See note 3.)
Press the Up or Down Key to change the scale. Set the
scale according to the measuring device input range.

(1 s max.)

After completing adjustments for analog monitor 1, press
the Left Key (front panel: DATA Key for less than 1 s) or
Right Key to return to the “Ch1_G” display.
Press the MODE/SET Key to display “Ch2_G.”

(1 s max.)

Press the Left Key (front panel: DATA Key for less than
1 s) or Right Key to display the analog monitor output 2
(NM) scale setting. (See note 3.)
Press the Up or Down Key to change the scale. Set the
scale according to the measuring device input range, the
same as for analog output monitor 1.

(1 s min.)

After completing adjustments for analog monitor 2, press
the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.). The
display will return to the System Check Mode function
code.

操作步骤

PR02W 
操作

面板键操作 显示 说明

（1 s以上）

（1 s以内）

（1 s以上）

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

按向上或向下键设置功能代码Fn00d。（见注1）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示
“Ch1_G”（用于模拟监控器输出1（AM））。
（见注2）
按向左键（前面板：按DATA键1 s以内）或向右键显示模
拟监控器输出1（AM）偏移量。（见注3）

按向上键或向下键更改比例。按照测量装置输入范围设置
比例。

模拟监控器1调整完成后，按下向左键（前面板：按DATA
键1 s以内）或向右键返回“Ch1_G”显示。

按MODE/SET键显示“Ch2_G”。

按下向左键（前面板：按DATA键1 s以内）或向右键显示
模拟监控器输出2（NM）比例设定值。（见注3）

按向上键或向下键更改比例。按照与模拟输出监控器1相
同的测量装置输入范围设置比例。

模拟监控器2调整结束后，按下DATA键（前面板：按
DATA键1 s以上）。显示将返回系统检查模式功能代码。

注 1. 可修改的数位将在屏幕上闪烁。

注 2. 在此模式中按下MODE/SET键显示“Ch2_G”，然后选择模拟监控器输出2（NM）。再次按下

同一键返回“Ch1_G”显示。

注 3. 比例单位为 × 0.4%。

4-11-7 伺服电机电流检出偏移调整

• 已在工厂完成伺服电机电流检出偏移调整。所以通常不需要进行调整。

• 如果认为由电流检出偏移造成的转矩波纹过大，则进行伺服电机电流检出偏移自动调整

（Fn00E）。

• 完成自动调整后，如果想进一步降低转矩波纹，应进行手动调整（Fn00F）。但如果调整不符合要

求，会有使特性恶化的危险。

■ 伺服电机电流检出偏移自动调整（Fn00E）
• 对伺服电机电流检出偏移进行自动调整。

（1 s以内）

（1 s以内）



4-145  

操作 第4章

4-145

Note Automatic adjustment can be performed only when the power supply to the main circuits is turned
ON, and the power supply to the servo is OFF.

System Check Mode

Servomotor current
detection offset automatic
adjustment

Offset automatic ad-
justment display
(“Cur_o” displayed)

Automatic adjustment com-
pleted (“donE” flashes)

Perform automatic ad-
justment

Return to
“Cur_o” display

(1 s later)

1 s min.

1 s min.

Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to set function code Fn00E.
(See note.)

(1 s min.)
Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to display “Cur_o”.
Press the MODE/SET Key to perform automatic offset
adjustment. When automatic adjustment is completed,
“donE” will be displayed for approximately 1 s.

(Approx. 1 s later) After “donE” has been displayed, the display will return
to “Cur_o.”

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to return to the System Check Mode function code
display.

Note The digits you can manipulate will flash.

� Servomotor Current Detection Offset Manual Adjustment (Fn00F)
• This function manually adjusts the Servomotor current detection offset.

• Adjust the U-phase and V-phase offsets alternately while balancing each separately.

• When performing adjustments, rotate the Servomotor at 100 r/min. without connecting the mechani-
cal system to the Servomotor shaft (i.e., make sure there is no load), and perform the adjustments
while monitoring the waveform of the analog monitor output’s torque command monitor (current moni-
tor).

• The Servomotor current detection offset setting range is –512 to 511.

Operation Chapter 4

注 只有在主回路的电源接通，伺服电源关闭时，才能进行自动调整。

1 s以上

1 s以上

（1 s以后）

偏移自动调整显示
（显示“Cur_o”）

执行自动调整

自动调整完成 
（“donE” 闪烁）

返回“Cur_o”显示

操作步骤

PR02W 
操作

面板键操作 显示 说明

（1 s以上）

（1 s以上）

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

按向上或向下键设置功能代码Fn00E。（见注）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示
“Cur_o”。

按下MODE/SET键执行自动偏移调整。自动调整完成后，
将显示“donE”大约1 s。

“donE”显示结束后，显示将返回“Cur_o”。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）以返回系统
检查模式功能代码显示。

（约1 s以后）

注 可修改的数位将在屏幕上闪烁。

■ 伺服电机电流检出偏移手动调整（Fn00F）
• 此功能手动调整伺服电机电流检出偏移。

• 交替调整U-A相和V相偏移，同时单独平衡各相。

• 进行调整时，以100 r/min转速旋转伺服电机，不连接机械系统与伺服电机轴（即确保无负载），执

行调整的同时，监控模拟监控器输出的转矩指令监控器（电流监控器）的波形。

• 伺服电机电流检出偏移设定范围为–512 ~ 511。

操作 第4章
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伺服电机电流检出偏移
自动调整
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Note If adjusting the Servomotor current detection offset, first try performing automatic adjustment
(Fn00E). Only attempt manual adjustment if the torque ripple is still large after performing auto-
matic adjustment.

System Check Mode

Servomotor current
detection offset manual
adjustment

Phase selection (Cu1
= U phase)

U-phase (CU1)
offset adjustment

Phase selection (Cu2
= V phase)

V-phase (CU2)
offset adjustment

1 s min.

1 s min.

1 s max. 1 s max.

1 s min.

1 s min.

Flowchart for Servomotor Current Detection Offset Manual Adjustment

Adjust phase-U offset 10° in the best direction for torque ripple

Torque ripple does not improve even if adjusted in both + and – directions?

Characteristics OK?

Rotate Servomotor at approx. 100 r/min. (with no load).

End

Adjust phase-V offset 10° in the best direction for torque ripple.

Adjust phase-U offset 1° in the best direction for torque ripple.

Adjust phase-V offset 1° in the best direction for torque ripple.

Note 1. Adjust the offset while monitoring the torque command monitor (current monitor)’s waveform.

Operation Chapter 4

注 调整伺服电机电流检出偏移时，先试着执行自动调整（Fn00E）。执行自动调整后，如果转矩波

纹仍然较大时，再进行手动调整。

伺服电机电流检出偏移手动调整流程图

注 1. 调整偏移的同时，监控转矩指令监控器（电流监控器）波形。

1 s以上

系统检查模式

伺服电机电流检出偏
移手动调整

相选择（Cu1 = U相）

1 s以上

1 s以上

1 s以上

1 s以内

相选择（Cu2 = V相）

　V-相（CU2）
　偏移调整

以大约100 r/min的速度旋转伺服电机。（无负载）。

以最佳方向调整U相偏移10°，作为转矩波纹。

以最佳方向调整V相偏移10°，作为转矩波纹。

即使+/–向调整，也不能改善转矩波纹？

以最佳方向调整U相偏移1°，作为转矩波纹。

以最佳方向调整V相偏移1°，作为转矩波纹。

特性OK？

结束

操作 第4章
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　U-相（CU1）
　偏移调整

1 s以内

否

否

是

是
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Note If adjusting the Servomotor current detection offset, first try performing automatic adjustment
(Fn00E). Only attempt manual adjustment if the torque ripple is still large after performing auto-
matic adjustment.

System Check Mode

Servomotor current
detection offset manual
adjustment

Phase selection (Cu1
= U phase)

U-phase (CU1)
offset adjustment

Phase selection (Cu2
= V phase)

V-phase (CU2)
offset adjustment

1 s min.

1 s min.

1 s max. 1 s max.

1 s min.

1 s min.

Flowchart for Servomotor Current Detection Offset Manual Adjustment

Adjust phase-U offset 10° in the best direction for torque ripple

Torque ripple does not improve even if adjusted in both + and – directions?

Characteristics OK?

Rotate Servomotor at approx. 100 r/min. (with no load).

End

Adjust phase-V offset 10° in the best direction for torque ripple.

Adjust phase-U offset 1° in the best direction for torque ripple.

Adjust phase-V offset 1° in the best direction for torque ripple.

Note 1. Adjust the offset while monitoring the torque command monitor (current monitor)’s waveform.

Operation Chapter 4

注 2. 调以10°为单位   ，进行粗调，然后以1°为单位进行细调。（也可以5°为单位执行中度调整）。

注 3. 不要过大调整U相或V相。

操作步骤
PR02W 
操作

面板键操作 显示 说明

（1 s以上）

（1 s以内）

（1 s以内）

（1 s以内）

（1 s以内）

（1 s以上）

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

按向上或向下键设置功能代码Fn00F。（见注）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示
“Cu1_o”（U相）

按向下左键（前面板：按DATA键1 s以内）或向右键显示
U相偏移量。

按向上键或向下键更改偏移量。沿减少转矩波纹的方向以
1为单位更改偏移。

按向左键（前面板：按DATA键1 s以内）或向右键返回
“Cu1_o”显示。

按MODE/SET键显示“Cu2_o”（V相）。

按向左键（前面板：按DATA键1 s以内）或向右键显示V
相偏移量。

按向上键或向下键更改偏移量。沿减少转矩波纹的方向以
10°为单位更改偏移。

按向左键（前面板：按DATA键1 s以内）或向右键返回
“Cu2_o”显示。

按下MODE/SET键显示“Cu1_o”。

完成伺服电机电流检出偏移调整后，按下DATA键（前面
板：按DATA键1 s以上）返回至系统检查模式功能代码显
示。

重复上述操作（U相调整至V相调整）直至即使沿+/–方向更改偏移，转矩波纹都不再继续改善为止。然后以同
一方式细调U相和V相。

操作 第4章
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4-11-8 口令设定

■ 口令设定（Fn010）
• 此功能防止用户参数设定值及系统检查模式设定值和调整被意外改写。

• 设定禁止写入口令后，从下一次接通电源开始，就无法在系统检查模式中设置参数设定值或者进行

设定或调整。但仍可以在系统检查模式中查看用户参数和执行一些功能。启用禁止写入后，可在系

统检查模式中执行的功能有：

 　显示报警记录（Fn000），口令设定（Fn010），伺服电机参数检查（Fn011）和版本检查（Fn012）。
如果试图执行其它功能，“nO OP”将闪烁大约1秒钟，然后将返回功能代码显示。

• 如果设定了允许写入口令，将解除禁止写入状态（即，当下次再次通电后，能够写入用户参数

等）。

System Check Mode
Password setting Password display

Write to password

“donE” flashes (password setting
completed)

(1 s later)

Return to password
display

Password display

1 s min.

1 s min.

1 s以上

口令显示

1 s以上

口令显示

写入口令

“donE” 闪烁（口令设定完成）

（1 s以后）

返回口令显示

系统检查模式

口令设定
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操作步骤

注 1. 可以修改的数位将在屏幕上闪烁。

注 2. 如果设定为0000或0001以外的其它值，“Error”将闪烁大约1 s，然后显示将返回原口令。

4-11-9 检查伺服电机参数

■ 检查伺服电机参数（Fn011）
• 可以检查所连伺服电机、编码器等的类型。

System Check Mode
Servomotor parameter
check

Servomotor voltage and
Servomotor type displayed.

Servomotor capacity dis-
played

Encoder information dis-
played.

Servo Driver specifica-
tions displayed.

1 s min.

1 s min.

1 s min.

1 s min.

PR02W 
操作

面板键操作 显示 说明

（1 s以上）

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

（1 s以上）

按向上或向下键设置功能代码Fn010（见注1）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示口令
“P.□□□□”。

按向上或向下键选择口令。
0000：允许写入，0001：禁止写入。

按下MODE/SET键设置口令。当设定完成后，“donE”将
闪烁大约1 s。

“donE”显示结束后，显示将返回压和伺服电机类型显示
为“P.□□□□”。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）返回系统检
查模式功能代码显示。

1 s以上

　　　系统检查模式

　　　伺服电机参数检查

（约1 s以后）

1 s以上

1 s以上

1 s以上

显示伺服电机电压和伺服电
机类型

显示伺服电机容量

显示编码器信息

显示伺服电机技术规格
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Servomotor Voltage and Servomotor Type

Servomotor type

Servomotor voltage

Servomotor voltage Servomotor type
Data Voltage Servomotor Type

00 3,000 r/min. (30 to 750 W)
01 3,000 r/min. Flat-style 
02 3,000 r/min. (1 to 5 kW)
03 1,500 r/min.
04 1,000 r/min.

00 100 V AC
01 200 V AC

Data

Servomotor Capacity

Servomotor capacity

Note Servomotor capacity is the displayed val-
ue x 10 (W). The example on the left
shows a Servomotor capacity of 30 W.

Encoder Information

Encoder resolution
Encoder type

Encoder type Encoder resolution
Data Type Resolution

13 13-bit (2,048 pulses/rotation)
16 16-bit (16,384 pulses/rotation)
17 17-bit (32,768 pulses/rotation)

00 Incremental encoder
01 Absolute encoder

Data

Driver Specification

Driver specification

Note “0000” is displayed for standard specifi-
cations. Other numbers are displayed
for special specifications.

Operation Procedures
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to set function code Fn011.
(See note.)

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s
min.). Servomotor voltage and Servomotor type are
displayed as “F.����.”
Press the MODE/SET Key. Servomotor capacity is
displayed as “P.����.”
Press the MODE/SET Key. Encoder information is
displayed as “E.����.”
Press the MODE/SET Key. Servo Driver specification is
displayed as “y.����.”

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to return to the System Check Mode function code
display.

Note The digits you can manipulate will flash.

Operation Chapter 4

伺服电机电压和伺服电机类型

伺服电机类型

伺服电机电压

伺服电机容量

编码器信息

驱动器规格

操作步骤

伺服电机电压 伺服电机类型

数据 电压 数据 伺服电机类型

　3,000 r/min. (30 ~ 750 W)
　3,000 r/min.扁平型

　3,000 r/min. (1 ~ 5 kW)
　1,500 r/min.
　1,000 r/min.

伺服电机容量

注  伺服电机容量应为显示值 × 10（W）。左例 
      中的伺服电机容量为30 W。

编码器分辨率

编码器类型

驱动器规格

注  标准规格显示为 “0000”。特殊规格用其       
它数字显示。

编码器类型

数据 类型

增量式编码器

绝对值编码器

数据 分辨率

编码器分辨率

　13-位（2,048脉冲／转）

　16-位（16,384脉冲／转）

　17-位（32,768脉冲／转）

PR02W 
操作

面板键操作 显示 说明

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

按向上或向下键设置功能代码Fn011。（见注）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）。伺服电机
电压和伺服电机类型显示为（F.□□□□）。

按下MODE/SET键。伺服电机容量显示为“P.□□□□”。

按下MODE/SET键。伺服驱动器规格显示为“E.□□□□”。

按下MODE/SET键。伺服驱动器规格显示为“y.□□□□”。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）返回系统检
查模式功能代码显示。

（1 s以上）

注 可以修改的数位将在屏幕上闪烁。

操作 第4章
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Servomotor Voltage and Servomotor Type

Servomotor type

Servomotor voltage

Servomotor voltage Servomotor type
Data Voltage Servomotor Type

00 3,000 r/min. (30 to 750 W)
01 3,000 r/min. Flat-style 
02 3,000 r/min. (1 to 5 kW)
03 1,500 r/min.
04 1,000 r/min.

00 100 V AC
01 200 V AC

Data

Servomotor Capacity

Servomotor capacity

Note Servomotor capacity is the displayed val-
ue x 10 (W). The example on the left
shows a Servomotor capacity of 30 W.

Encoder Information

Encoder resolution
Encoder type

Encoder type Encoder resolution
Data Type Resolution

13 13-bit (2,048 pulses/rotation)
16 16-bit (16,384 pulses/rotation)
17 17-bit (32,768 pulses/rotation)

00 Incremental encoder
01 Absolute encoder

Data

Driver Specification

Driver specification

Note “0000” is displayed for standard specifi-
cations. Other numbers are displayed
for special specifications.

Operation Procedures
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.
Press the Up or Down Key to set function code Fn011.
(See note.)

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s
min.). Servomotor voltage and Servomotor type are
displayed as “F.����.”
Press the MODE/SET Key. Servomotor capacity is
displayed as “P.����.”
Press the MODE/SET Key. Encoder information is
displayed as “E.����.”
Press the MODE/SET Key. Servo Driver specification is
displayed as “y.����.”

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to return to the System Check Mode function code
display.

Note The digits you can manipulate will flash.

Operation Chapter 4

4-151

4-11-10 Checking the Version

� Version Check (Fn012)
• You can use this function to check the Servo Driver and encoder software versions.

System Check Mode
Version check

Servo Driver software ver-
sion displayed.

Encoder software ver-
sion displayed.

1 s min.

1 s min.

Operation Procedure
PR02W

operation
Front panel

key operation
Display Explanation

Press the MODE/SET Key to change to System Check
Mode.

Press the Up or Down Key to set function code Fn012.
(See note.)

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s
min.). Driver software version is displayed as
“r.����.”
Press the MODE/SET Key. Encoder software version is
displayed as “E.����.”

(1 s min.)

Press the DATA Key (front panel: DATA Key for 1 s min.)
to return to the System Check Mode function code
display.

Note The digits you can manipulate will flash.

Operation Chapter 4

4-11-10 检查版本

■ 版本检查（Fn012）
• 可用此功能检查伺服驱动器和编码器的软件版本。

注 可以修改的数位将在屏幕上闪烁。

操作步骤

PR02W 
操作

面板键操作 显示 说明

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

按向上或向下键设置功能代码Fn012。（见注）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）。驱动器版
本显示为“r.□□□□”。

按下MODE/SET键。编码器软件版本显示为“E.□□□
□”。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）返回系统检
查模式功能代码显示。

1 s以上

　　　系统检查模式

　　　版本检查

1 s以上

显示伺服驱动器软件版本。

显示编码器软件版本。

操作 第4章
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System Check Mode
Absolute encoder multi-
turn setting change

Perform rotation setting.

Return to PGSEt display.

Rotation setting displayed
(PGSEt displayed).

Setting completed
(“donE” flashes).

(1 s later)

1 s min.

1 s min.

Operation Procedure

4-11-11 更改绝对值编码器旋转设定（ABS）

■ 更改绝对值编码器多转设定（Fn013）
• 更改用户参数Pn205（绝对值编码器多转限制设定）设定值时，先断开伺服驱动器的电源，然后再

次接通，将生成一个A.CC（多转限制不符合）报警。发生报警时，如同伺服驱动器设定一样，可

用Fn013（绝对值编码器多转设定更改）改变编码器中的设定值。更改完毕后，断开电源，然后再

次接通，清除A.CC报警。

1 s以上

　　系统检查模式

　　绝对值编码器多转
　　设定更改

1 s以上

（1 s以后）

显示旋转设定值
（显示PGSEt）。

设定完成
（“donE”闪烁）。

执行旋转设定

返回PGSEt 显示。

操作步骤

PR02W 
操作

面板键操作 显示 说明

（1 s以上）

状态显示模式。（见注1）

（约1 s以后）

（1 s以上）

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

按向上或向下键设置功能代码Fn013。（见注2）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）以显示 
“PGSEt”。

按下MODE/SET键。将执行多转设定更改。设定完成后，
“donE”将闪烁1 s。

“donE”显示结束后，显示将返回“PGSEt”。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）返回系统检
查模式功能代码显示。（见注3）

注 1. 显示A.CC时，执行上述操作。

注 2. 可修改的数位将在屏幕上闪烁。

注 3. 下一次断开电源并再次接通后，将清除A.CC报警。

操作 第4章
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4-11-12 清空可选单元检测结果

■ 可选单元检测结果清空（Fn014）
• 拆除一个可选单元后在打开电源时，将发生一个A.E7报警（可选件检测错误）。这是由于伺服驱动

器因未检测到可选单元而认定存在一个错误。

• A.E7报警发生后，可用下面的一种方法清除。

● 使用可选单元

关闭电源，正确安装可选单元，然后接通电源。

● 不使用可选单元

初始化用户参数（执行Fn005），清空可选单元检测结果（执行Fn014），并重新接通电源。

System Check Mode

Option Unit detection re-

sults clear
Execute the clear operation.

Return to o.InIt display.

Display for clearing Option Unit

detection results (o.InIt dis-

played.)

Clear completed

(“donE” flashes).

(1 s later)

1 s min.

1 s min.

Operation Procedure

注 1. 显示A.E7时，执行上述操作。

注 2. 可修改的数位将在屏幕上闪烁。

1 s以上

　　系统检查模式

　　可选单元检测结果清空

1 s以上

清空可选单元检测结果显示
（显示o.InIt。）

执行和清空操作。

清空完成 
（“donE”闪烁）。

返回o.InIt显示。

（1 s以后）

操作步骤

PR02W 
操作

面板键操作 显示 说明

（1 s以上）

状态显示模式。（见注1）

（约1 s以后）

（1 s以上）

按下MODE/SET键切换至系统检查模式。

按向上或向下键设置功能代码Fn014。（见注2）

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）显示
“o.InIt”。

按下MODE/SET键。将清空可选单元检测结果。清空操作
完成后，“donE”将闪烁大约1秒钟。

“donE显示过后，显示将返回“o.InIt”。

按下DATA键（前面板：按DATA键1 s以上）返回系统检
查模式功能代码显示。

操作 第4章
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Troubleshooting
5-1 Measures when Trouble Occurs
5-2 Alarms
5-3 Troubleshooting
5-4 Overload Characteristics 

(Electron Thermal Characteristics)
5-5 Periodic Maintenance
5-6 Replacing the Absolute Encoder Battery (ABS)

5
5-1 故障发生时采取的措施

5-2 报警

5-3 故障排除

5-4 过载特性（电热特性）

5-5 定期维护

5-6 更换绝对值编码器电池（ABS）

• 故障排除 •

第5章
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5-1 故障发生时采取的措施

5-1-1 故障发生前的预防性检查

■ 检查电源电压
• 检查电源输入端子的电压。

 　主回路电源输入端子（L1，L2，（L3）） 
 　　R88D-WT□H
 　　（30 ~ 400 W）：单相200/230 V AC（170 ~ 253 V）50/60 Hz
 　　（500 W ~ 15 kW）：3相200/230 V AC（170 ~ 253 V） 50/60 Hz
 　　R88D-WT□HL（30 ~ 200 W）：单相100/115 V AC（85 ~ 127 V）50/60 Hz
 　控制回路电源输入端子（L1C，L2C）
 　　R88D-WT□H：单相200/230 V AC（170 ~ 253 V）50/60 Hz
 　　R88D-WT□HL：单相100/115 V AC（85 ~ 127 V）50/60 Hz
如果电压超过此范围，会有故障危险，所以必须使用正确规格的电源。

• 确保顺序输入电源（+24 VIN端子（CN1-47引脚））的电压在23 ~ 25 V DC范围内。如果电压超过

此范围，会有故障危险，所以必须使用正确规格的电源。

■ 选择分析工具

● 检查是否发生了报警

• 确如果已发生了报警，检查报警代码（A.报警代码（A.（A.□□），并根据报警代码进行分析。报警代码进行分析。进行分析。

注 如果安装了一个可选单元，可能会输出可选单元错误码。有关可选单元的具体说明见操作手册。

• 如果未发生报警，则根据错误进行分析。

注 发生上述情况时，请参看5-3故障排除。

● 分析工具的类型

• 有下面几种分析工具：

伺服驱动器指示灯和参数单元

　　• 用显示屏（7段LED）和伺服驱动器前面板上的操作键进行分析。还可以用参数单元（R88A-
PR02W）进行同样的操作。本手册将介绍三种故障分析方法。

本节将介绍预防性检查以及发生故障时确定故障原因所需的分析工具。
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计算机监控软件

　　• 安装并使用OMNUC W系列伺服驱动器计算机监控软件（适用于Windows 95）。需要满足

以下三项条件：IBM PC/AT或Windows 95兼容计算机，计算机监控软件和连接电缆（R88A-
CCW002P□）。

　　• 具体操作见计算机监控软件。

5-1-2 注意事项

■ 注意事项
• 检查电缆是否被烧断前，首先断开电缆。即使已检查过接线不通电，但仍然会因回路而有导电的危

险。

• 如果编码器信号丢失，伺服电机可能会失控，或产生错误。在检查编码器信号前，确保将伺服电机

与机械系统断开。

• 测量编码器输出时，通常使用接地（CN1-1引脚）测量。如果使用示波器测量，则用CH1与CH2之
间的差动线圈测量，以降低噪声干扰。

• 进行测试时，首先检查机器设施内无人员滞留，确保即使伺服电机出现失控现象，也不会危及人身

安全。所以，试验前应确认即使在伺服电机失控时也能用紧急停止方法立即停止机器。

5-1-3 更换伺服电机和伺服驱动器

■ 更换伺服电机

1. 更换伺服电机。

2. 进行原点示教（如果使用位置控制）。

• 更换伺服电机时，伺服电机的特定原点位置（Z相）可能滑动，所以必须执行原点示教。点位置（Z相）可能滑动，所以必须执行原点示教。位置（Z相）可能滑动，所以必须执行原点示教。

• 有关如何进行原点示教的说明，请参看所使用的位置控制器手册。

3. 设置绝对值编码器（ABS）。

• 使用带绝对值编码器的伺服电机时，在更换伺服电机时，将清除绝对值编码器中的绝对数

据，所以需要再次设置数据。另外，旋转限制数据也会与更换伺服电机前的数据不同，所以

应初始化运动控制单元设定值。

 注 详见4-2-2绝对值编码器设置和电池更换。

故障发生后检查和验证输入／输出时，伺服驱动器可能会突然启动或突然停止，所以需

要采取预防措施。另外，不要擅自进行本手册中未规定的操作。

按下列步骤更换伺服电机或伺服驱动器。
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　　• 此外，如果已更改过Pn205（绝对值编码器多转限制设定），将发生一个A.CC（转速失配）报

警，所以用系统检查模式更改旋转限制设定（Fn013）。

■ 更换伺服驱动器

1. 记录参数。

• 如果使用计算机监控软件，则启动程序，将伺服驱器中的所有参数传输并保存在个人计算机

中。

• 如果不使用计算机监控软件，则用参数单元或伺服驱动器操作键写所有参数设定值（见6-4参
数设定值表）。

2. 更换伺服驱动器。

3. 设置参数。

• 如果使用计算机监控软件，则将个人计算机中保存的所有参数传输到伺服驱动器中。

• 如果不使用计算机监控软件，则用参数单元或伺服驱动器操作键设置所有参数。

4. 设置绝对值编码器（ABS）。

• 如果使用带有绝对值编码器的伺服电机，在更换伺服电机时，将会清空绝对值编码器中的绝

对数据，所以需要重新设置数据。另外，旋转限制数据将与更换伺服电机前的数据不同，所

以应初始化运动控制单元设定值。

 注 详见4-2-2绝对值编码器设置和电池更换。
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5-2 报警

如果伺服驱动器检测到错误，则输出ALM（报警输出）和ALO1 ~ ALO3（报警代码），报警代码），），

伺服驱动器中的电源驱动电路关闭，并显示报警。如果伺服驱动器检测到警告（如过载

警告或再生过载警告），则输出WARN（警告输出）和AOL1 ~ ALO3（警告代码），并警告代码），并），并

显示警告。（继续操作）。

注 1. 只有在已设置参数（Pn50F.3，Pn001.1）后，才能输出警告输出和警告代码。警告代码。。

注 2. 如果安装了一个可选单元，则可能会输出可选单元错误码。有关可选单元，详见可选单元操作

手册。

  伺服驱动器上装有Yaskawa JUSP-NS115 MECHATROLINK-II可选单元（OMRON型号：FNY-
NS115）时，除了下面列出的报警以外，还有其它可选配板报警和警告。详见6-5装有JUSP-
NS115 MECHATROLINK-II可选单元时的报警和警告。

注 3. 相应的报警对应措施，见5-3-1用报警显示进行错误诊断。

注 4. 用下面的一种方法取消报警（首先清除报警原因）。输入一个RESET（报警复位）信号。

• RESET（报警复位）信号。

• 关闭电源，然后再接通电源。

• 按下参数单元上的RESET键，或同时按下面板上的向上和向下键。下面的报警只能通过关闭电

源然后再打电源取消：A.02，A.04，A.10，A.81，A.82，A.83，A.84，A.C9，A.Cb，A.CC，和

A.E7。

注 5. 如果在RUN指令开启时取消报警，当报警清空后伺服驱动器会立即启动，这种情况是危险的。

在取消报警前必须关闭RUN指令。如果RUN指令打开或伺服一直打开时（设定Pn50A.1 = 7），

取消报警前，先全面检查安全性。

■ 报警表

显示 报警代码 错误检出功能 错误原因

ALO1 ALO2 ALO3

OFF OFF OFF 参数破坏 从EEPROM读出的参数校验和不匹
配。

OFF OFF OFF 主回路错误 电源电路检出数据中有错误。

OFF OFF OFF 参数设定错误 参数设定不正确。

OFF OFF OFF 电机不匹配 伺服电机与伺服驱动器不匹配。

ON OFF OFF 过电流 检出过电流，或检出不正确的辐射
屏蔽温升。（仅1.5 ~ 3 kW）。

ON ON OFF 再生错误 再生回路因再生能量过大而损坏。

ON ON OFF 再生过载 再生能量超过再生电阻。
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显示 报警代码 错误检出功能 错误原因

ALO1 ALO2 ALO3
ON ON OFF 主回路电源设定错误

（见注3）
Pn001.2（AC/DC输入选择）的设定
值与主回路电源的AC/DC接线方法
不一致。

OFF OFF ON 过电压 主回路DC电压超过允许范围。

OFF OFF ON 低电压 主回路DC电压低于允许范围。

ON OFF ON 过速 伺服电机转速超过最大速度。

ON ON ON 过载 输出转矩超过额定转矩245%。

ON ON ON 过载 输出转矩达到额定转矩的120% ~ 
245%。

ON ON ON 动态制动过载 动态制动起作用期间，再生能量超
过动态制动电阻。

ON ON ON 浪涌电阻过载 电源浪涌期间，浪涌电流超过浪涌
电阻。

ON ON ON 过热 辐射屏蔽检出异常温升。

OFF OFF OFF 备份错误（ABS） 编码器备用电源电压降。

OFF OFF OFF 校验和错误（ABS） 编码器存储器数据校验和错误。

OFF OFF OFF 电池错误（ABS） 编码器电池电压下降（至2.7 V或更
低）。

OFF OFF OFF 绝对值错误 编码器内部数据错误。

OFF OFF OFF 过速错误（ABS） 编码器电源接通时，伺服电机转速
超过200 r/min。

OFF OFF OFF 编码器过热（ABS） 检出编码器异常温升。

OFF OFF OFF 速度指令输入读取错
误

规定时间内未从A/D转换器输出A/D
结束信号。

OFF OFF OFF 转矩指令输入读取错
误

规定时间内未从A/D转换器输出A/D
结束信号。

OFF OFF OFF 系统错误 检出控制回路系统错误。

ON OFF ON 失调检出 伺服电机按指令相反方向旋转。

ON OFF ON 多转数据错误（ABS） 绝对值编码器设置不正确。

ON OFF ON 编码器通信错误 编码器与伺服驱动器之间无通信。

ON OFF ON 编码器参数错误 编码器参数被破坏。

ON OFF ON 编码器数据错误 编码器数据被破坏。

ON ON ON 多转限制不一致 编码器和伺服驱动器的多转限制不
一致。

ON ON OFF 偏差计数器溢出 偏差计数器的剩余脉冲超过Pn505中剩余脉冲超过Pn505中超过Pn505中
设置的偏差计数器溢出等级。
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显示 错误原因错误检出功能报警代码

ALO3ALO2ALO1
ON ON OFF 电机负载偏差溢出

（见注3）
全闭回路和半闭回路编码器错误大于或等于
Pn51A中设置的指令单位数。

OFF ON ON 可选件检出错误
（见注3）

可选单元已被拆除。

OFF ON OFF 欠相检出。 主回路电源欠相或断开检出。

OFF ON OFF 电机电流错误（见注4）流向伺服电机的电流相于伺服电驱动器的转
矩指令非常小。

OFF ON OFF 电机传导错误（见注4）伺服电机接通时，基本模块条件继续，伺服
驱动器设定值或外部输入不起作用。

--- --- --- 参数单元传输错误1 电源接通后不能传输数据。

--- --- --- 参数单元传输错误2 传输超时错误。

显示 报警代码 错误检出功能 含义

ALO1 ALO2 ALO3
OFF OFF OFF 偏差计数器溢出

（见注6）
偏差计数器剩余脉冲超过Pn505中设置的
偏差计数器溢出等级与Pn51E中设置的比
率（%）乘积。

ON OFF OFF 过载 达到过载报警（A.71，A.72）前发生警告
时，如果伺服电机继续运行，则会生成一
个报警。

OFF ON OFF 再生过载 达到再生过载报警(A.32)前发生警告时，
如果伺服电机继续运行，则会生成一个报
警。

ON ON OFF 电池警告（ABS）
（见注5）

即将（可能在下次打开电源时）发生电池
报警（A.83）。（打开控制回路电源，更
换电池）。

注 1. 标为“---”的报警代码未定义。报警代码未定义。未定义。

注 2. 发生报警时，ALM（报警输出）被关闭。

注 3. 软件版本为“r.0014”或以上的伺服驱动器支持这些报警。

注 4. 软件版本为“r.0037”或以上的伺服驱动器支持这些报警。

■ 警告代码表警告代码表表

注 1. 标为“---”的报警代码未定义。报警代码未定义。未定义。

注 2. 当Pn001.3（警告代码输出选择）设为1时，将输出警告代码（默认值为1）。警告代码输出选择）设为1时，将输出警告代码（默认值为1）。输出选择）设为1时，将输出警告代码（默认值为1）。警告代码（默认值为1）。（默认值为1）。

注 3. 若想输出警告，用Pn50F.3（WARN信号输出端子分配）分配输出端子。

故障排除 第5章

5-7  
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注 4. 软件版本为“r.0014”或更高的伺服驱动器支持此警告。

注 5. 软件版本为“r.0037”或更高的伺服驱动器支持此警告。
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5-3 故障排除

机器发生错误时，通过报警指示灯和运行状态检查错误类型，检查错误原因，并采取相

应的对策。

5-3-1 用报警指示灯进行错误诊断

注 1. 如果装有一个可选单元，则可能会输出可选单元错误码。详见可选单元的操作手册。

注 2. 软件版本为“r.0014”及更高版本的伺服驱动器支持带一个星号的报警。

注 3. 罗件版本为“r.0037”及更高版本的伺服驱动器支持带两个星号的警告。

显示 错误 发生错误时的状态 错误原因 对应措施

参数破坏 控制回路电源打开时
发生。

写入参数时电源关闭。 初始化（Fn005）用户
参数，然后复位参数。

内部存储器错误 更换伺服驱动器。

主回路检出错误 主回路电源打开时发
生。

主回路检出数据错误 更换伺服驱动器。

参数设定错误 控制回路电源打开时
发生。

以前在参数中设置的
值超出了设定范围。

将参数恢复到设定范围
内。

控制面板错误 更换伺服驱动器。

伺服电机不匹配 控制回路电源打开时
发生。

伺服电机和伺服驱动
器组合不正确。

纠正组合。

编码器内部数据错误 更换伺服电机。



5-10  

故障排除 第5章

显示 错误 发生错误时的状态 错误原因 对应措施

过电流 电源打开时发生。 控制面板错误

主回路晶体管模块错
误

更换伺服驱动器。

伺服打开时发生。 电流反馈电路错误

主回路晶体管模块错
误

更换伺服驱动器。

伺服电机电源线短路
或相间接地。

修复短路或接地线。

测量伺服电机上的绝缘
电阻，如果发生短路
时，更换伺服电机。

参U相，V相，W相和
接地之间接线错误。

纠正接线。

伺服电机绕组烧断。 测量绕组电阻，如果有
绕组被烧断，更换伺服
电机。

伺服驱动器环境温度
超过55°C。

将伺服驱动器环境温度
降低到55°C或以下。

辐射屏蔽对流不良。 按照安装条件安装 。
风扇停转。 更换伺服驱动器。

高于额定输出运行。 降低负载。

再生错误 运行期间发生。 再生电路部件发生错
误。

更换伺服驱动器。

外部再生电阻被烧断。 更负外部再生电阻。

除了B2与B3之间短路
以外，外部电路电阻
未连接。

正确连接外部电路电阻
（B1与B2之间）。

再生过载 运行期间发生。 再生能量超过容许范
围。

计算再生能量，连接具
有所需再生吸收能力的
外部再生电阻。

Pn600（再生电阻容
量）设定错误

正确设置Pn600。
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显示 错误 发生错误时的状态 错误原因 对应措施

主回路电源设定错误* 主回路电源打开时发
生。

Pn001.2（AC/DC输入
选择）的设定值与主
回路电源的AC/DC接
线方法不一致。

纠正P n 0 0 1 . 2的设定
值。

纠正接线。

伺服驱动器故障。 更换伺服驱动器。

过电压 打开电源时发生。 主回路电源电压超出
允许范围。

将主回路电源电压恢复
到容许范围内。

伺服电机减速时发生。 负载惯量过大。 减速时间过长。

计算再生能量，连接具
有所需再生吸收能力的
外部再生电阻。

主回路电源电压超过
容许范围。

将主回路电源电压降到
容许范围。

下降时发生（纵轴）纵轴）） 重力矩过大。 在机器上加装配重，降
低重力矩。

降低下降速度。

计算再生能量，并带接
具有所需再生吸收能力
的再生电阻。

电压低 只在控制回路电源打
开时发生。

控制面板错误 更换伺服驱动器。

主回路电源打开时发
生。

主回路电源电压超出
容许范围。

改变主回路电源电压，
使其不超出容许范围。

主回路电源损坏。 更换伺服驱动器。
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显示 错误 发生错误时的状态 错误原因 对应措施

过速 伺服打开时发生。 控制器之间的编码器
信号接线不正确。

重新正确接线。

伺服电机电源线接线
不正确。

重新正确接线。

输入指令后，在高速
旋转时发生。

位置和速度指令输入
过大。

正确输入指令值。

Pn300（速度指令比例）
和Pn202与Pn203（电子
齿轮）设定值过大。

正确设置参数。

转矩控制期间未执行
速度限制。

设置Pn407
（速度限制）

因过调而超过旋转限
制。

调整增益。

降低最大规定速度。

过载 运行期间发生。 在超过245%额定转矩
下运转（有效转矩）。

如果伺服电机轴被锁
定，进行修复。

如果伺服电机电源线接
线不正确，重新正确接
线。

减轻负荷。

加长加减速时间。

调整增益。

电源电压下降。 检查电源电压，降低至
容许范围内。

过载 运行期间发生。 在120% ~ 245%额定转
矩（有效转矩）下运
转。

减轻负荷。

延长加减速时间。

调整增益。

电源电压下降。 检查电源电压，将电压
降低到容许范围。

动态制动过载 运行后关闭伺服器时
发生。

停止所需的能量超过
动态制动电阻能力。

降低转速。

减小负荷惯量。

减少动态制动的使用频
率。

电源打开时发生。 控制面板错误 更换伺服驱动器。
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显示 错误 发生错误时的状态 错误原因 对应措施

浪涌电阻过载 主回路电源打开时发
生。

主回路电源打开时浪
涌电流超过了浪涌电
阻能力。

减少开／关主回路电源
的频率。

只在控制回路电源打
开时发生。

控制面板错误 更换伺服驱动器。

过热 只在控制回路电源打
开时发生。

控制面板错误 更换伺服驱动器。

运行期间发生。 控制面板错误 更换伺服驱动器。

伺服驱动器环境温度
超过55°C。

将伺服驱动器的环境温
度降低55°C或以下。

辐射屏幕散热片空气
对流不良。

按照安装条件安装。

风扇停转。 更换伺服驱动器。

运行时超过额定输出。 减轻负荷。

备份错误（ABS） 控制回路电源打开时
发生。

绝对值编码器备份电
压下降。

第一次使用编码器时
发生。

正确设置绝对值编码
器。

校验和错误（ABS） 控制回路电源打开时
发生。

绝对值编码器存储器
检查错误。

正确设置绝对值编码
器。

电池错误（ABS） 控制回路电源打开时
发生。

绝对值编码器电池电
压下降（至2.7 V或更
低）

控制回路电源打开时更
换电池。

绝对值错误 在控制回路电源打开
或运行期间发生。

绝对值编码器检查错误
（编码器内部错误）

关闭电源，然后再打
开。

采取防噪措施。

更换伺服电机（如果是
由于编码器错误引起
的）。

编码器有缺陷。 更换伺服电机

伺服驱动器有缺陷。 更换伺服驱动器。

过速错误（ABS） 控制回路电源打开时
发生。

当控制回路电源打开
时，伺服电机转速达
到200 r/min或更高。

关闭伺服电机时打开控
制回路电源。
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显示 错误 发生错误时的状态 错误原因 对应措施

编码器过热（ABS） 控制回路电源打开时
发生。

编码器有缺陷。 更换伺服电机

运行期间发生。 伺服电机环境温度超
过40°C。

将环境温度降到40°C或
以下。

伺服电机弹簧固定夹
太小。

使用与伺服电机有效规
格中规定的辐射屏蔽同
一尺寸或较大尺寸的弹
簧固定夹。

运行时超过额定输出。 减轻负荷

指令输入读出错误 运行期间发生。 指令输入读出器故障。 复位报警，然后重新启
动。

指令输入读出器被损
坏。

更换伺服驱动器。

指令输入读出错误。 运行期间发生。 指令输入读出器故障 复位报警，然后重新启
动。

指令输入读出器被损
坏。

更换伺服驱动器。

系统错误 运行期间发生。 控制面板错误 更换伺服驱动器。

失调检出 启动后有轻微移动时
发生。

编码器接线不正确。

伺服电机电源线接线
不正确。

纠正接线。

旋转数据错误（ABS） 控制回路电源打开时
发生。

编码器缺陷。 更换伺服电机

伺服驱动器缺陷。 更换伺服驱动器。

编码器通信错误 控制回路电源接通时
发生或在运行期间发
生。

编码器信号接线不正
确。

纠正接线。

编码器有缺陷。 更换伺服电机。

伺服驱动器有缺陷。 更换伺服驱动器。

编码器参数出错 控制回路电源打开时

发生。

编码器有缺陷。 更换伺服电机

伺服驱动器有缺陷。 更换伺服驱动器。

编码器数据错误 控制回路电源打开时
发生。

编码器信号接线不正
确。

纠正接线。

编码器有缺陷。 更换伺服电机

伺服驱动器有缺陷。 更换伺服驱动器。
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显示 错误 发生错误时的状态 错误原因 对应措施

多转限制不匹配 
（ABS）

控制回路电源打开时
发生。

Pn205（绝对编码器
旋转限制设定）被改
动。

更改绝对值编码器旋转
限制设定值（Fn013）。

Pn205（绝对值编码
器限制设定）更改错
误。

正确设置Pn205

过偏差计数器溢出 即使输入指令脉冲，
伺服电机也不转。

伺服电机电源或编码
器线路接线不正确。

重新正确接线。

机械锁定 如果伺服电机轴被锁
定，则进行修复。

控制面板错误 更换伺服驱动器。

高速旋转时发生。 伺服电机电源或编码
器线路接线不正确。

重新正确接线。

发出长指令脉冲时发
生。

增益调整不足。 调整增益。

加减速过大。 延长加减速时间。

使用位置指令滤波器
（Pn207.0、Pn204和
Pn208）。

负荷过大。 减轻负荷。

重新选择伺服电机。

电机负荷偏差溢出* 电机或全闭回路编码
器旋转时发生。

Pn002.3（全闭回路编
码器使用方法）设置
不正确。

纠正Pn002.3的设置

Pn206（全闭回路编码
器脉冲数）设置不正
确。

纠正Pn206的设置

Pn51A（电机负荷偏差
溢出）设置不正确。

按 照 机 器 条 件 纠 正
Pn51A的设定值。

机器不能正常起作用。 检查机器

电源传输时发生滑差。 将 P n 5 1 A设为 0，使
A.d1不被检出。

全闭回路编码器接线
错误。

正确接线全闭回路编码
器。

全闭回路编码器有缺
陷。

更换全闭回路编码器。

可选单元有缺陷。 更换可选单元。
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显示 错误 发生错误时的状态 错误原因 对应措施

可选件检测错误* 控制回路电源打开时
发生。

可选单元已被移除。 正确安装可选单元。

执行Fn005初始化用户
参数，执行Fn014（如
果未使用可选单元）清
空可选单元检测结果。

可选单元有缺陷。 更换可选单元。

伺服驱动器有缺陷。 更换伺服驱动器。

失相检出。 伺服打开时发生。 未连接主回路电源。

主回路电源失相或接
线被烧断。

检查主回路电源接线。

电机电流错误** 启动时发生（见注） 伺服电机电源线未连
接。

纠正接线。

伺服电机电源线接线
不 正 确 或 连 接 有 缺
陷。

检查伺服电机电源线
并纠正接线。

伺服电机电源线被损
坏或有缺陷，影响了
电流正确流向伺服电
机。

检查导电性和电阻值，
如果电源线有缺陷，则
更换电源线。

伺服电机有缺陷。 更换伺服电机。

伺服驱动器有缺陷。 更换伺服驱动器。



5-17  

故障排除 第5章

显示 错误 发生错误时的状态 错误原因 对应措施

电机通电错误** 伺服打开时发生。 伺服电机电源线未连
接。

纠正接线。

伺服电机电源线连接不
正确或连接有缺陷。

检查伺服电机电源线并
纠正接线。

伺服电机电源线被损坏
或有缺陷，影响了电流
正确流向伺服电机。

检查导电性和电阻值，
如果电源线有缺陷，则
更换电源线。

伺服电机有缺陷。 更换伺服电机。

伺服驱动器有缺陷。 更换伺服驱动器。

启动时发生。（见注） 伺服电机电源线未连
接。

纠正接线。

伺服电机电源线接线
不 正 确 或 连 接 有 缺
陷。

检查伺服电机电源线并
纠正接线。

伺服电机电源线被损
坏或有缺陷，影响电
流 正 确 流 向 伺 服 电
机。

检查导电性和电阻值，
如果电源线有缺陷，则
更换电源线。

伺服电机有缺陷。 更换伺服电机。

伺服驱动器有缺陷。 更换伺服驱动器。

运行时发生。 电机由动态制动控制
时，如当伺服关闭时
或 使 用 驱 动 禁 止 输
入，试图执行伺服打
开（电机通电）。

确认伺服打开顺序正
确。

确认RUN信号正确输
入。

使用驱动禁止输入时，
确认正确输入信号。

参数单元传输错误1 电源打开时发生。 伺服驱动器有缺陷。 更换伺服驱动器。

参数单元传输错误2 使用参数单元时发生。 内部元件故障 复位报警，然后重新启
动。

内部元件被损坏 更换伺服驱动器。

注 当转矩指令低于90%或施加的转矩限制低于90%时，将发生A.F6代替A.F5。
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现象 可能的原因 检查项目 对应措施 控制模式

即使在打开电源
后，电源指示灯
（POWER）也
不点亮。

电源线接线不正确。 检查电源电压。

检查电源线。

纠正电源。

纠正接线。

全部模式

即使在给出指令
后，伺服电机也
不动作。（无报
警输出）。

RUN信号关闭。 用监控模式（Un005）检
查RUN信号的通／断。

输入RUN信号。

纠正接线。

全部模式

P O T 和 N O T 信号关闭
（Pn50A.3和Pn50b.0设为8
时除外）。

检查在状态显示模式中是
否显示POT和NOT。

接通POT和NOT信号。

如果未使用POT和NOT，
则设为“Always OFF” 
（Pn50A.3和Pn50b.0 = 
8）。

全部模式

控制模式不正确。 检查Pn000.1（控制模式 
选择）

选择控制模式，以匹配指
令类型。

全部模式

偏差计数器复位输入
（ECRST）接通。

在监控模式中，检查ECRST
信号（Un005）的ON/OFF 状
态。

关闭ECRST信号。

纠正接线。

位置

Pn200.1（偏差计数器复
位）设置不正确。

复位Pn200.1，以匹配控制
器。

位置

RESET（报警复位）信号
接通时，发生错误。

用监控模式检查RESET信
号的ON/OFF状态。

关闭RESET信号，并按报
警显示采取措施。

全部模式

Pn200.0（指令脉冲模式）
设置不正确。

检查控制器的指令脉冲类
型和伺服驱动器的指令脉
冲模式。

设置模工以匹配控制器的
指令脉冲类型。

位置

速度指令（REF）电压为0 
V。

用监控模式（Un001）检
查速度指令。

检查速度指令电压。

纠正接线。 速度

PLOCK信号接通。 用监控模式检查PLOCK信
号（内部状态位）。

关闭PLOCK信号。

检查Pn501（位置锁定转
速）值。

速度

SEN（传感器ON）被关
闭（使用绝对值编码器
时）。

用监控模式检查SEN信号
是否为ON或OFF。

接通SEN信号。 全部模式

伺服电机立即动
作，但然后不动
作。

伺服电机电源线或编码器
线接线不正确。

检查伺服电机电源线U，
V，W相，以及编码器线
的接线。

纠正接线。 全部模式

5-3-2 根据运行状态排除故障
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现象 可能的原因 检查项目 对应措施 控制模式

伺服电机运行不
稳定。

伺服电机电源线或编码器
线接线不正确。

检查伺服电机电源线U，
V和W相，以及编码器线
接线。

纠正接线。 全部模式

偏差功能设置不正确。功能设置不正确。 --- 调整Pn107（偏差转速）和偏差转速）和转速）和
Pn108（偏差加算幅）。偏差加算幅）。加算幅）。

位置

速度指令（REF）输入的
极性错误。

检查速度指令输入接线。 纠正接线。 速度

连接伺服电机与机械系统
的联轴器偏心或松动，或
受皮带传动装置啮合方式
的影响，而使负荷转矩波
动。

检查机器。

试着不带负荷运行伺服电
机。

调整机器。 全部模式

增益错误。 --- 使用自动调谐。

手动调整增益。

位置

速度

伺服电机过热。 环境温度过高。 检查并确保伺服电机周围
的环境温度不超过40°C。

将环境温度降至40°C或
以下。（使用冷却器或风
扇）。

全部模式

通风受阻。 检查是否有物体堵住通风。 确保适当通风。 全部模式

过载。 用监控模式（Un002）检
查转矩指令值。

减轻负荷。

换成较大容量的伺服电机
和伺服驱动器。

全部模式

伺服驱动器与伺服电机之
间的通信不正确。

检查型号。 正确组合能匹配的型号。 全部模式

有异常噪声。 机器振动。 检查机器查看转动部件内
是否有任何异物或是否有
任何损坏、变形或松动。

解决造成振动的原因。 全部模式

Pn100（速度回路增益）速度回路增益）增益）
不足。

--- 使用在线自动调谐。

手动调整增益（速度回路速度回路
增益）。

位置

速度

振动与应用的电
源频率相同。

出现感应噪声。 检查伺服驱动器控制信号
线是否过长。

检查控制信号线与电源线
是否彼此过于靠近。

缩短控制信号线。

将控制信号线与电源信分
开。

对控制信号使用低阻抗电
源。

全部模式

即使速度指令为
0V时，伺服电机
也动作。

速度指令电压和速度指令
输入部分偏移。

检查速度指令电压。 N调整速度指令偏移（Fn009
或Fn00A）。
使用速度控制模式与位置
锁定功能。（控制模式选择：
Pn000.1 = A）

速度
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5-4 过载特性（电热特性）

伺服电机内置一个过载保护（电热）功能，防止伺服驱动器或伺服电机过载。如果发生

过载（A.71 ~ A.72），首先清除错误原因，然后至少等一分钟，等伺服电机温度降低后

再接通电源。如果过快接通电源，伺服电机线圈会被损坏。

下表给出了过载特性。如果，示例来说，当三倍于伺服电机额定电流的电流连续流过时，将在三秒左示例来说，当三倍于伺服电机额定电流的电流连续流过时，将在三秒左来说，当三倍于伺服电机额定电流的电流连续流过时，将在三秒左

右后检出。

负荷率(%)

运
行
时
间

A: 3,000 r/min. 伺服电机，30～400 W

3,000 r/min. 扁平伺服电动机，100～400 WB

B: 3,000-r/min. 伺服电机，750W～5 kW

3,000-r/min. 扁平伺服电动机，750 W～1.5 kW

1,000-r/min. 伺服电机，300 W～5.5 kW

1,500-r/min. 伺服电机，450 W～15 kW

负荷率(%) =
伺服电机电流

伺服电机额定电流
× 100

100 150 200 250 300

10000

1000

100

10

5

1

A

B

注 根据伺服电机的额定电流计算负荷率。
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5-5 定期维护

伺服电机和伺服驱动器包含很多部件，只有在每个部件都能正常起作用时，才能保证电

机和驱动器的正确运行。根据使用条件，某些电气和机械部件需要维护。为确保伺服电

机和驱动器能长期、正确运行，根据部件的使用寿命需要定期检查和更换。

定期维护周期取决于伺服电机或驱动器的安装环境和使用条件。下面列出了伺服电机和驱动器的建议

维护时间。在制定实际维护计划时，请参考这些建议。

■ 伺服电机
• 定期维护建议

 　轴承： 20,000小时

 　减速齿轮： 20,000小时

 　油封：  5,000小时

 应用条件： 伺服电机的使用温度为40°C，在允许的轴负荷范围内，额定运转（额定转矩和转

速），按操作手册所述进行安装。

• 运行（运转）期间，定时滑轮和与皮带接触的其它部件上的径向负荷是静态负荷的两倍。请咨询皮

带和滑轮制造商，并调整设计和系统设置，使即使在运行期间也不会超出允许的轴向负荷。如果使

用伺服电机时，轴向负荷超出了允许范围，则伺服电机轴可能被损坏，轴承会被烧坏，也可能发生

其它故障。

■ 伺服驱动器

• 定期维护建议

 　铝电解电容器：50,000小时，伺服驱动器工作温度40°C，额定操作（额定转矩），并按操作手册

进行安装。

 　轴流风扇： 30,000小时，伺服驱动器工作温度40°C，环境湿度65%。

 　绝对值编码器备用电池：

  50,000小时，伺服驱动器环境工作温度20°C。

维护和检查注意事项

  不要尝试拆卸、修理或修改任何单元。此类操作会引发故障、火灾或触电。

  必须将运行所需的数据内容传送至新单元后才能继续操作。否则可能导致意外操作。

! 警  告

! 注  意
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• 在连续运行模式下使用伺服驱动器时，应使用风扇和空调冷却伺服驱动器，将使用温度保持在40°C
以下。

• 铝电解电容的使用寿命在很大程度上受使用温度的影响。一般来说，使用温度上升10°C，电容器的

使用寿命将缩短50%。建议尽可能降低使用温度和通电时间，以延长伺服驱动器的维护次数。

• 如果伺服电机或伺服驱动器长时间不使用，或要在比上述条件差的环境中使用，建议每5年定期检

查一次。请咨询OMRON，确定是否需要更换部件。
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5-6 更换绝对值编码器电池（ABS）

如果绝对值编码器备用电池已使用5年或当发生A.93（电池警告）警告或A.83（电池错

误）报警时，应更换绝对值编码器备用电池。

■ 电池型号和规格

项目 规格

名称 绝对值编码器备用电池单元

型号 R88A-BAT01W（除R88D-WT60H ~ R88D-WT150H以外的所有伺服驱动器）

R88A-BAT02W（用于R88D-WT60H ~ R88D-WT150H伺服驱动器）

电池型号 ER3V (Toshiba)
电池电压 3.6 V
电流容量 1,000mA•h

注 有关尺寸和接线说明见2-10绝对值编码器备用电池规格。

■ 电池更换步骤
• 按下列更换步骤更换电池。电池更换后，如果不发生A.81（备用错误）报警，则更换完成。如果发

生A.81，则必须安装绝对值编码器。

 1. 接通伺服驱动器控制回路的电源。

  • 只接通伺服驱动器控制回路的电源。将向绝对值编码器供电。

  注 如果接通电源时发生A.93警告，则在运行结束时只断开主回路电源，然后执行下面的更换步

骤。如果断开控制回路电源，可能会意外清空绝对值编码器内的绝对数据。

 2. 更换电池。

  • 取出伺服驱动器电池仓中的旧电池，然后从电池连接器CN8上断开电池连接器。

  • 将新电池装入电池仓，并将连接器正确插入电池连接器CN8。

 3. 断开电源，然后重新接通。

  • 正确连接新电池后，断开伺服驱动器的电源，然后再重新接通。

  • 如果不显示伺服驱动器报警，则电池更换完成。

  注 如显示A.81（备用错误），则必须设置绝对值编码器。设置和初始化运动控制单元的设置请

参看4-2-2绝对值编码器设置和电池更换。
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6-1 连接示例

■ 连接示例1：连接至SYSMAC CJ1W-NC113/213/413位置控制单元

 该例所示为3相，200 V AC输入，作为伺服驱动器的主回路电源。确保提供的电源和接线符合所使用

的伺服驱动器的电源规格。

注 2. 错误的信号接线会损坏单元和伺服驱动器。

注 3. 未使用的信号线保持为开路，不要接线。

注 4. 使用模式2进行起点搜索。

注 5. 用24 V DC电源作为指令脉冲信号的专用电源。

注 6. 建议使用ERB44-02（Fuji Electric）作为浪涌吸收的二极管。

注 7. 进行设置，使能够通过RUN信号打开／关闭伺服。

R88D-WT□

R88M-W□

Main circuit power supply

24 V DC

24 V DC

24 V DC

主回路电源

3-相200/230 V AC 50/60Hz

3级接地

噪
声
滤
波
器

主回路触点

浪涌抑制器

内容

24-V DC输入（用于输出）

0-V 输入（用于输出）

X-轴偏差控制器复位输出

X-轴起点线驱动输入

X-轴起点公用

X-轴定位完成输入

X-轴输入公用

X-轴外部中断输入

X-轴起点接近输入

X-轴CCW限制输入

X-轴CW限制输入

X-轴紧急停止输入

DC电抗器

电力电缆
R88A-CAW□

红色

白色

蓝色

绿色／黄色

编码器电缆
R88A-CRW□

壳体

CCW（带电阻）

CCW（不带电阻）

CW（带电阻）

CW（不带电阻）

编号

X
-轴

脉
冲
输
出
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■ 连接示例2：连接至SYSMAC CJ1W-NC133/233/433位置控制单元

注 1. 该例所示为3相，200 V AC输入，作为伺服驱动器的主回路电源。确保提供的电源和接线符合所

使用伺服驱动器的电源规格。

注 2. 错误的信号接线会损坏单元和伺服驱动器。

注 3. 未使用的信号线保持开路，不要接线。

注 4. 使用模式2进行起点搜索。

注 5. 用5 V DC电源作为指令脉冲信号的专用电源。

注 6. 建议使用ERB44-02（Fuji Electric）作为浪涌吸收的二极管。

注 7. 进行设置，使能够通过RUN信号打开／关闭伺服。

R88D-WT

R88M-W

R88A-CRW

R88A-CAW

N
o
is

e
 f

il
te

r

Main circuit power supply

CJ1W-NC133/233/433

24 V DC

24 V DC

24 V DC

5 V DC

主回路电源

3相200/230 V AC 50/60Hz

3级接地

主回路触点

浪涌抑制器

DC电抗器

电力电缆红色

白色

蓝色

绿色／ 
黄色

编码器电缆

内容

0-V 输入（用于输出）

CCW（输出（+））

CCW（输出（–））

CW（输出（+））

CW（输出（–））

X-轴偏差控制器复位输出

X-轴起点线驱动输入

X-轴起点公用

X-轴定位完成输入

X-轴输入公用

X-轴外部中断输入

X-轴起点接近输入

X-轴CCW限制输入

X-轴CW限制输入

X-轴紧急停止输入

壳体

编号

□

5-V GND（用于脉冲输出）

24-V DC 输入（用于输出）

5-V DC电源（用于脉冲输出）

噪
声
滤
波
器

X
-轴

脉
冲
输
出

□

□

□
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■ 连接示例3：连接SYSMAC CS1W-NC113/213/413或C200HW-NC113/213/413
位置控制单元

注 1. 该例所示为3相，200 V AC输入，作为伺服驱动器的主回路电源。确保提供的电源和接线符合所

使用伺服驱动器的电源规格。

注 2. 错误的信号接线会损坏单元和伺服驱动器。

注 3. 未使用的信号线保持开路，不要接线。

注 4. 使用模式2进行起点搜索。

注 5. 用24 V DC电源作为指令脉冲信号的专用电源。

注 6. 建议使用ERB44-02（Fuji Electric）作为浪涌吸收的二极管。

注 7. 进行设置，使能够通过RUN信号打开／关闭伺服。

R88D-WT□

R88M-W□

R88A-CRW□

R88A-CAW

Main circuit power supply

CS1W-NC113/213/413

C200H-NC113/213/413

24 V DC

24 V DC

24 V DC

3相200/230 V AC 50/60Hz

3级接地

主回路触点

浪涌抑制器

DC电抗器

电力电缆红色

白色

蓝色

绿色／黄色

编码器电缆

内容

24-V DC 输入（用于输出）

0-V 输入（用于输出）

CCW（带电阻）

CCW（不带电阻）

CW（带电阻）

CW（不带电阻）

X-轴偏差控制器复位输出

X-轴起点线驱动输入

X-轴起点公用

X-轴定位完成输入

X-轴输入公用

X-轴外部中断输入

X-轴起点接近输入

X-轴CCW限制输入

X-轴CW限制输入

X-轴紧急停止输入

壳体

编号

主回路电源

噪
声
滤
波
器

X
-轴

脉
冲
输
出

□
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■ 连接示例4：连接SYSMAC CS1W-NC133/233/433位置控制单元

注 1. 该例所示为3相，200 V AC输入，作为伺服驱动器的主回路电源。确保提供的电源和接线符合所

使用伺服驱动器的电源规格。

注 2. 错误的信号接线会损坏单元和伺服驱动器。

注 3. 未使用的信号线保持开路，不要接线。

注 4. 使用模式2进行起点搜索。

注 5. 用5 V DC电源作为指令脉冲信号的专用电源。

注 6. 建议使用ERB44-02（Fuji Electric）作为浪涌吸收的二极管。

注 7. 进行设置，使能够通过RUN信号打开／关闭伺服。

R88D-WT□

R88M-W□

R88A-CRW□

R88A-CAW□

Main circuit power supply

CS1W-NC133/233/433

24 V DC

24 V DC

24 V DC

5 V DC

3相200/230 V AC 50/60Hz

3级接地

主回路触点

浪涌抑制器

DC电抗器

电力电缆红色

白色

蓝色

绿色／黄色

编码器电缆

内容

5-V DC电源（用于脉冲输出）

5-V GND（用于脉冲输出）

CCW（输出（+））

CCW（输出（–））

CW（输出（+））

CW（输出（–））

X-轴偏差控制器复位输出

X-轴起点线驱动输入

X-轴起点公用

X-轴输入公用

X-轴外部中断输入

X-轴起点接近输入

X-轴CCW限制输入

X-轴CW限制输入

壳体

主回路电源

24-V DC 输入（用于输出）

0-V 输入（用于输出）

X-轴定位完成输入

X-轴紧急停止输入

编号

噪
声
滤
波
器

X
-轴

脉
冲
输
出
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■ 连接示例5：连接3F88M-DRT141 DeviceNet单轴定位器

注 1. 该例所示为3相，200 V AC输入，作为伺服驱动器的主回路电源。确保提供的电源和接线符合所

使用伺服驱动器的电源规格。

注 2. 错误的信号接线会损坏单元和伺服驱动器。

注 3. 未使用的信号线保持开路，不要接线。

注 4. 建议使用ERB44-02（Fuji Electric）作为浪涌吸收的二极管。

注 5. 进行设置，使能够通过RUN信号打开／关闭伺服。

注 6. 通用输入／输出是一个分配示例，紧急停止，限制输入和驱动器报警触点是常闭触点，驱动器

到位、起点接触、RUN ON/OFF输入、RUN ON/OFF输出和绝对值读出触点是常开触点。

注 7. 使用绝对值编码器时，连接端子及带有一个星号（*）的接线。

注 8. 在线驱动输出设置中使用指令脉冲输出。

R88A-CRW□

R88A-CAW□ 

Main circuit power supply

3F88M-DRT141

24 V DC

24 V DC

2.8 ～ 4.5 V DC

R88D-WT□

R88M-W□

Shell

主回路电源

3相200/230 V AC 50/60Hz

3级接地

浪涌抑制器

主回路触点

噪
声
滤
波
器

DC电抗器

电力电缆

编码器电缆

红色

白色

蓝色

绿色／黄色

壳体

电池

+24-V电源（单元电源）

VDD接地（单元电源）

CCW脉冲（+）

CCW脉冲（–）

CW脉冲（+）

CW脉冲（–）

偏差计数器复位（–）

偏差计数器复位（+）

起点+5 V电源

起点传感器输入

+5 V A 相电源

A-相输入

+5 V B 相电源

B-相输入

IN19（驱动器到位）

IN15（驱动器报警）

OUT06（RUN ON/OFF输出）

OUT05（绝对值读出）

+24-V电源（用于通用输入）

输出公用

内容

IN11（RUN ON/OFF输入）

IN18（起点接近）

IN16（+限制输入）

IN17（–限制输入）

IN03（紧急停止）

编号



6-7  

附录 第6章

■ 连接示例6：连接SYSMAC C200H-NC112位置控制单元

注 1. 该例所示为3相，200 V AC输入，作为伺服驱动器的主回路电源。确保提供的电源和接线符合所

使用伺服驱动器的电源规格。

注 2. 错误的信号接线会损坏单元和伺服驱动器。

注 3. 未使用的信号线保持开路，不要接线。

注 4. 使用模式2进行起点搜索。

注 5. 用24 V DC电源作为指令脉冲信号的专用电源。

注 6. 建议使用ERB44-02（Fuji Electric）作为浪涌吸收的二极管。

注 7. 进行设置，使能够通过RUN信号打开／关闭伺服。

R88D-WT□

R88M-W□

R88A-CRW□

R88A-CAW□

Main circuit power supply

24 V DC

C200H-NC112

12 ～
24 V DC

24 V DC

No.

主回路电源

3相200/230 V AC 50/60Hz

3级接地

主回路触点

浪涌抑制器

DC电抗器

电力电缆

编码器电缆

红色

白色

蓝色

绿色／黄色

壳体

24-V DC 输入（用于输出）

内容

5-V DC 输入（用于输出）

CCW（带电阻）

CCW（不带电阻）

CW（带电阻）

CW（不带电阻）

偏差计数器复位输出

起点线驱动输入

定位完成输入

起点接近输入

CCW限制输入

CW限制输入

外部中断输入

紧急停止输入

编号

~

噪
声
滤
波
器

脉
冲
输
出

0V

0V
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■ 连接示例7：连接SYSMACC200H-NC211/C500-NC113/211位置控制单元

注 1. 该例所示为3相，200 V AC输入，作为伺服驱动器的主回路电源。确保提供的电源和接线符合所

使用伺服驱动器的电源规格。

注 2. 错误的信号接线会损坏单元和伺服驱动器。

注 3. 未使用的信号线保持开路，不要接线。

注 4. 使用模式2进行起点搜索。

注 5. 用24 V DC电源作为指令脉冲信号的专用电源。

注 6. 建议使用ERB44-02（Fuji Electric）作为浪涌吸收的二极管。

注 7. 此接线图只用于X轴的控制接线示例。如果要使用两轴控制，按同样的方法将Y轴与伺服驱动器

相连。

注 8. 进行设置，使能够通过RUN信号打开／关闭伺服。

R88D-WT□

R88M-W□

Encoder Cable

R88A-CRW□

Power Cable

R88A-CAW□
N

o
is

e
 f

il
te

r

Main circuit power supply

24 V DC

C200H-NC211

C500-NC113/211

200/230 V AC 50/60Hz

24 V DC

24 V DC

3相200/230 V AC 50/60Hz

3级接地

主回路触点

DC电抗器

电力电缆

编码器电缆

红色

白色

蓝色

壳体

内容

主回路电源

24-V DC 输入（用于输出）

0-V DC 电源（用于输出）

CW（带电阻）

CW（不带电阻）

CCW（带电阻）

CCW（不带电阻）

X-轴偏差控制器复位输出

X-轴起点线驱动输入

X-轴起点公用

X-轴定位完成输入

X/Y-轴输入公用

X-轴外部中断输入

X-轴起点接近输入

X-轴CCW限制输入

X-轴CW限制输入

X/Y-轴紧急停止输入

绿色／黄色

编号

浪涌抑制器

噪
声
滤
波
器

X
-轴

脉
冲
输
出
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■ 连接示例8：连接SYSMAC C500-NC222-E位置控制单元

注 1. 该例所示为3相，200 V AC输入，作为伺服驱动器的主回路电源。确保提供的电源和接线符合所

使用伺服驱动器的电源规格。

注 2. 错误的信号接线会损坏单元和伺服驱动器。

注 3. 未使用的信号线保持开路，不要接线。

注 4. 建议使用ERB44-02（Fuji Electric）作为浪涌吸收的二极管。

注 5. 本接线图是只使用X轴接线示例。使用两轴控制时，必须按同样的方法为Y轴连接外部输入和驱

动器接线。

注 6. 可用外部伺服未锁定输入通／断外部输出2（OUT-2X），此时必须将C500-NC222-E的地址号

420（X轴）和820（Y轴）的外部输出2设为1（无伺服时关闭）。

注 7. 当在NC221模式中使用C500-NC222-E时，外部伺服未锁定输入如同紧急停止输入。因此外部输

出2不能用作RUN信号。从其它I/O端子输入一个RUN信号。

注 8. 进行设置，使能够通过RUN信号打开／关闭伺服。

C500-NC222-E

Signal

R88D-WT□

R88M-W□

R88A-CRW□

R88A-CAW□

Main circuit power supply

200/230 V AC 50/60Hz

0 V

24 V DC

24 V DC

24 V DC

主回路触点

DC电抗器

电力电缆

编码器电缆

蓝色

主回路电源

红色

白色

3相200/230 V AC 50/60Hz

3级接地

壳体

MD连接器

名称

绿色／黄色

信号

X轴 + A-相输入

X轴 – A-相输入

X轴 + B-相输入

X轴 – B-相输入 

X轴 + Z-相输入

X轴 – Z-相输入

X-轴速度指令

X-轴速度指令，0 V

24 V用于OUT输出

X-轴OUT 2输出

EXT IN连接器

名称 信号

X-轴CCW限制输入

X-轴紧急停止输入

X-轴起点输入

X-轴无外部伺服输入

X-轴CW限制输入

机架接地

24 V用于输入

编号

编号

浪涌抑制器

噪
声
滤
波
器

0 V

0 V

0 V
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■ 连接示例9：连接SYSMAC运动控制单元

注 1. 该例所示为3相，200 V AC输入，作为伺服驱动器的主回路电源。确保提供的电源和接线符合所

使用伺服驱动器的电源规格。

注 2. 错误的信号接线会损坏单元和伺服驱动器。

注 3. 未使用的信号线保持开路，不要接线。

注 4. 使用绝对值编码器时，连接端子与带一个星号（*）的接线。

注 5. 本接线图是只使用X轴接线示例。使用两轴控制时，必须按同样的方法为Y轴连接外部输入和驱

动器接线。

注 6. 务必短路运动控制单元输入／输出连接器之间不使用的常闭输入／输出端子。

注 7. 进行设置，使能够通过RUN信号打开／关闭伺服。

 circuit power supply

CS1W-MC221/421(-V1)

CV500-MC221/421

C200H-MC221

R88A-CAW□

R88M-W□

R88A-CRW□

2.8～4.5 V DC

R88D-WT□

24 V DC

24 V DC

3相200/230 V AC 50/60 Hz

3级接地

浪涌抑制器

主回路触点

DC电抗器

电力电缆

编码器电缆

白色

蓝色

壳体

主回路电源

绿色／黄色

红色

名称

DRV连接器

24 V输入

24 V输入接地

X-轴报警输入

X-轴RUN指令输出

X-轴报警复位输出

X-轴SEN信号接地

X-轴SEN信号输出

X-轴反馈接地

X-轴A相输入

X-轴A相输入

X-轴B相输入

X-轴B相输入

X-轴Z相输入

X-轴Z相输入

X-轴速度指令

X-轴速度指令接地

24 V输出

24 V输出接地

I/O连接器

名称

24 V输出

X-轴CW限制输入

X-轴CCW限制输入

X-轴紧急停止输入

X-轴起点接近输入

24 V输入接地

电池*

编号

编号

噪
声
滤
波
器
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■ 连接示例10：连接a SYSMAC CS1W-HCP22-V1可自定义的计数器单元

注 1. 错误的信号接线会损坏单元和伺服驱动器。

注 2. 未使用的信号线保持开路，不要接线。

注 3. 用24 V DC电源作为指令脉冲信号的专用电源。

注 4. 建议使用ERB44-02（Fuji Electric）或同类产品作为浪涌吸收的二极管。

注 5. 制动器不共用24 V DC控制电源。

* CS1W-HCP22-V1的输入／输出信号取决于内部存储空间的分配。按照分配更改接线。

Main circuit power supply

R88D-WT□CS1W-HCP22-V1

Power Cable

R88A-CAW□

R88M-W□

Encoder Cable

R88A-CRW□

3相200/230 V AC 50/60 Hz

3级接地

主回路触点

DC电抗器

电力电缆

编码器电缆

白色

蓝色

壳体

主回路电源

绿色／黄色

红色

浪涌抑制器

专用输入／输出连接器

名称

24-VDC电源（用于输出）

公用

CCW (1.6 kW)

CW (1.6 kW)

Z LD+相 

Z LD–相

I/O连接器

24 V（用于输出）

偏差计数器清空*

公用（用于输出）

偏差定位完成信号*

伺服打开*

报警复位*

起点接近输入信号*

CCW限制输入信号*

CW限制输入信号*

Common（用于输入）

编号

脉冲 
输出1

噪
声
滤
波
器
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■ 连接示例11：连接a SYSMAC CS1W-HCA12/22-V1可自定义的计数器单元

注 1. 错误的信号接线会损坏单元和伺服驱动器。

注 2. 未使用的信号线保持开路，不要接线。

注 3. 用24 V DC电源作为指令脉冲信号的专用电源。

注 4. 建议使用ERB44-02（Fuji Electric）或同类产品作为浪涌吸收的二极管。

注 5. 制动器不共用24 V DC控制电源。

* CS1W-HCP22-V1的输入／输出信号取决于内部存储空间的分配。按照分配更改接线。

 circuit power supply

3-phase 200/230 V AC 50/60 Hz

R88D-WT□CS1W-HCA12/22-V1

R88A-CAW□

R88M-W□

R88A-CRW□

3相200/230 V AC 50/60 Hz

3级接地

浪涌抑制器

主回路触点

DC电抗器

电力电缆

编码器电缆

白色

蓝色

壳体

主回路电源

绿色／黄色

红色

专用输入／输出连接器

名称

I/O连接器

A LD+相

A LD–相

B LD+相

B LD–相

Z LD+相

Z LD–相

模拟输出1（+）

模拟输出1（–）

模拟输出2（+）

模拟输出2（–）

起点接近输入信号*

CCW限制输入信号*

CW限制输入信号*
公用（用于输入）

伺服打开*

报警复位*

编号

噪
声
滤
波
器
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6-2 伺服控制器编码器分频比

■ 编码器分频比（Pn201）
参数号 参数名称 说明 出厂设定值 单位 设定范围 重新启动 

电源？

Pn201 编码器分
频比设定

设置伺服驱动器输出的脉冲数 1,000 脉冲／r 16 ~ 16,384 是

■ 编码器分频比（Pn201）和最大转速（r/min）
型号 16,384 ~ 8,193 8,192 ~ 4,097 4,096 ~ 2,049 2,048 ~ 1,025 最大1,024

4 2, 1 4 2, 1 4 2, 1 4 2, 1 4 2, 1
CS1W-MC221/421(-V1) 1,831 3,662 5,000 5,000 5,000
C200H-MC221 915 1,831 3,662 5,000 5,000
CV500-MC221/421 622 1,245 2,490 4,980 5,000
C500-NC222 366 457 732 915 1,464 1,831 2,929 3,662 5,000 

注 1. 本表中，分频比在乘数上方的顶行内。

注 2. 示例，如果CS1W-MC221/421（-V1）在5,000 r/min.转速下运转，则将Pn201（编码器分频比）

最大设为4,096（脉冲／r）。

可通过设置编辑码器分频比将OMNUC W系列AC伺服驱动器的编码器输出脉冲设定为

16 ~ 16,384脉冲／转。但根据控制器编码器输入最大响应频率限制，对最大转数的限制

见下面的表格。



6-14  

附录 第6章

6-3 3,000-r/min（750-W）伺服电机的单相电源

■ 适用的伺服电机
• 3,000-r/min（750-W）伺服电机：R88M-W75030H和R88M-W75030T
• 3,000-r/min（750-W）扁平型伺服电机：R88M-WP75030H和R88M-WP75030T

■ 适用的伺服驱动器
• 三相，200-VAC电源：R88D-WT08H（750 W）

■ 接线
• 按下图连接主回路电源输入L1，L2和L3。

注 如果不使用上述接线连接，将发生失相检出报警（A.F1）。

■ 电源电压
• 当R88D-WT08H伺服驱动器使用三相，200-VAC电源时，主回路电源电压范围为200/230 VAC –15% 

~ +10%（170 ~ 253 V），50/60 Hz。使用单相电源时，电压范围为220/230 VAC –15% ~  +10%（187 
~ 253 V），50/60 Hz。

• 当电压低于187 VAC（–15% ~ 220 VAC）时，则在高于额定输出的范围内会发生电压不足报警

（A.41）。

• 电源容量为2.1 kVA。主回路电源的额定电流为9.4 A（rms）。

使用3000-r/min（750-W）伺服电机时，通常要求使用三相，200-VAC电源，但当符合

下列条件时，这些伺服电机也可使用单相电源。

本节将介绍使用带单相电源的3000-r/min（750-W）伺服电机接线方法和注意事项。

Single-phase, 220/230 VAC
R88D-WT08H Servo Driver

单相，220/230 VAC
R88D-WT08H伺服驱动器
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6-4 参数设置表
注 1. 标一个星号的参数用于DeviceNet可选单元。如果未安装DeviceNet可选单元，则不要更改这些

参数的设定值。

注 2. 软件版本为“r.0037”的伺服驱动器支持标有两个星号的参数。

■ 功能选择参数（从Pn000开始）

参数号 参数名称 数位 名称 设定值 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

Pn000 功能选择基
本开关

0 反转 0 CCW方向作为正向指令 0010 --- --- 是

1 CW方向作为反向指令 

1 控制模式选择 0 速度控制（模拟指令）

1 位置控制（脉冲指令） 

2 转矩控制（模拟指令）

3 内部设定速度控制

4 内部设定速度控制速度
控制 

5 内部设定速度控制位置
控制

6 内部设定速度控制转矩
控制

7 位置控制速度控制

8 位置控制转矩控制

9 转矩控制速度控制

A 带位置锁定功能的速度
控制

b 带脉冲禁止功能的位置
控制

2 单元号设定 0 ~ F 伺服驱动器通信单元号
设定（用于使用个人计
算机监控软件的多个伺
服驱动器连接）

3 未使用。 0 （不要更改设定值。）
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参数号 参数名称 数位 名称 设定值 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

Pn001 功能选择应
用开关1

0 当伺服电机关
闭时，如果发
生报警则选择
停止

0 动态制动器停止伺服电
机。

1002 --- --- 是

1 伺服电机由动态制动器
停止，伺服电机停止后
断开动态制动器。

2 自由运行停止伺服电机。

1 输入驱动禁止
时选择停止

0 按Pn001.0设定值停止
（停止后关闭伺服电
机）

1 用Pn406设定的转矩停止
伺服电机，停止后锁定
伺服电机。

2 用Pn406设定的转矩停止
伺服电机，停止后关闭
伺服电机。

2 选择A C / D C
电源输入

0 AC电源：从L1，L2，
（L3）端子供应AC电源

1 DC电源：从+1、–端子
供应DC电源

3 选择报警代码
输出

0 从 A L O 1 ， A L O 2 ，
ALO3只输出报警代码

1 从 A L O 1 ， A L O 2 ，
ALO3输出报警代码和警
告代码

Pn002 功能选择应
用开关2

0 转矩指令输入
切换（位置和
速度控制时）

0 未使用。 0000 --- --- 是

1 TREF作为模拟转矩限制
输入使用

2 TREF作为前馈输入使用

3 P C L，N C L  O N时，
TREF作为模拟转矩输入
使用。

1 速度指令输入
切换（转矩控
制时）

0 未使用。

1 REF作为模拟速度限制
输入使用。

2 使用绝对值编
码器时动作切
换

0 作为绝对值编码器使
用。

1 作为增量型编码器使
用。

3 全闭回路编码
器使用方法*

0 全闭回路编码器未使
用。

1 全闭回路编码器使用，
无Z相。

2 全闭回路编码器使用，
有Z相。

3 全闭回路编码器用于反
转模式，无Z相。

4 全闭回路编码器用于反
转模式，有Z相。
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参数号 参数名称 位号 名称 设定值 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

Pn003 功能选择应
用开关3

0 模拟监控器1
（AM）分配

0 伺服电机转速：
1 V/1000 r/min

0002 --- --- ---

1 速度指令：1 V/1000 r/min

2 转矩指令：1 V/100%

3 位置偏差：
0.05 V/1指令单元

4 位置偏差：
0.05 V/100指令单元

5 指令脉冲频率：
1 V/1000 r/min

6 伺服电机转速：
1 V/250 r/min

7 伺服电机转速：
1 V/125 r/min

8 ~ F 未使用。

1 模拟监控器2
（NM）分配

0 ~ F 同Pn003.0

2 ~ 3 未使用。 0 （不要更改设定值。）

Pn004 未使用。 --- --- （不要更改设定值。） 0000 --- --- ---

Pn005 未使用。 --- --- （不要更改设定值。） 0000 --- --- ---

■ 伺服增益参数（从Pn100开始）

参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注2）

Pn100 速度回路增益 调整速度回路响应。 80 Hz 1 ~ 2000 ---

Pn101 速度回路积
分时间常数

速度回路积分时间常数。 2000 × 0.01 ms 15 ~ 51200 ---

Pn102 位置回路增
益

调整位置回路响应。 40 1/s 1 ~ 2000 ---

Pn103 惯量比 用机械系统惯量与伺服电机转动惯量的比值设定。 300 % 0 ~ 
20000
（见注3）

---

Pn104 速度回路增
益2

调整速度回路响应（由增益切换输入启用）。 80 Hz 1 ~ 2000 ---

Pn105 速度回路积
分时间常数2

速度回路积分时间常数（由增益切换输入启用）。 2000 × 0.01 ms 15 ~ 51200 ---

Pn106 位置回路增
益2

调整位置回路响应（由增益切换输入启用）。 40 1/s 1 ~ 2000 ---

Pn107 偏差转速 设定位置控制偏差。 0 r/min 0 ~ 450 ---
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参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注 2）

Pn108 偏差加算幅 用偏差计数器脉冲宽度设定位置控制偏差运行启动。 7 指令单元 0 ~ 250 ---

Pn109 前馈量 位置控制前馈补偿值。 0 % 0 ~ 100 ---

Pn10A 前馈指令滤
波器

设定位置控制前馈指令滤波器。 0 × 0.01 ms 0 ~ 6400 ---

Pn10b 速度控制设
定

0 P控制切换条
件

0 设置内部转矩指令值条
件（Pn10C）。

0004 --- --- 是

1 设定速度指令值条件
（Pn10d）。

2 设定加速度指令值条件
（Pn10E）

3 设定偏差脉冲值条件
（Pn10F）

4 无P控制切换功能

1 速度控制回路
切换

0 PI控制

1 IP控制

2 自动增益切换
选择**

0 禁用自动增益切换

1 根据位置指令的增益切
换

2 根据位置偏差的增益切
换 

3 根据位置指令及位置偏
差的增益切换

3 未使用。 0 （不要更改设定值。）

Pn10C P控制切换
（转矩指
令）

设置从PI控制向P控制切换的转矩指令等级。 200 % 0 ~ 800 ---

Pn10d P控制切换
（速度指
令）

设定从PI控制向P控制切换的速度指令等级。 0 r/min 0 ~ 10000 ---

Pn10E P控制切换
（加速度指
令）

设定从PI控制向P控制切换的加速度指令等级。 0 10 r/min/s 0 ~ 3000 ---

Pn10F P控制切换
（偏差脉冲）

设定从PI控制向P控制切换的偏差脉冲等级。 10 指令单元 0 ~ 10000 ---
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参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注2）

Pn110 在线自动调
谐设定

0 选择在线自动
调谐

0 仅在电源接通后进行自
动调谐初期运行。

0012 --- --- 是

1 始终进行在线调谐

2 不进行自动调谐

1 速度反馈补偿
功能选择

0 开启

1 关闭

2 粘性摩擦补偿
功能选择

0 摩擦补偿：关闭

1 摩擦补偿：额定转矩比
小

2 摩擦补偿：额定转矩比
大

3 未使用。 0 （不要更改设定值。）

Pn111 速度反馈补
偿增益

调整速度回路反馈增益。 100 % 1 ~ 500 ---

Pn112 未使用。 （不要更改设定值。） 100 --- --- ---

Pn113 未使用。 （不要更改设定值。） 1000 --- --- ---

Pn114 未使用。 （不要更改设定值。） 200 --- --- ---

Pn115 未使用。 （不要更改设定值。） 32 --- --- ---

Pn116 未使用。 （不要更改设定值。） 16 --- --- ---

Pn117 未使用。 （不要更改设定值。） 100 --- --- ---

Pn118 未使用。 （不要更改设定值。） 100 --- --- ---

Pn119 未使用。 （不要更改设定值。） 50 --- --- ---

Pn11A 未使用。 （不要更改设定值。） 1000 --- --- ---

Pn11b 未使用。 （不要更改设定值。） 50 --- --- ---

Pn11C 未使用。 （不要更改设定值。） 70 --- --- ---

Pn11d 未使用。 （不要更改设定值。） 100 --- --- ---

Pn11E 未使用。 （不要更改设定值。） 100 --- --- ---

Pn11F 未使用。 （不要更改设定值。） 0 --- --- ---

Pn120 未使用。 （不要更改设定值。） 0 --- --- ---

Pn121 未使用。 （不要更改设定值。） 50 --- --- ---

Pn122 未使用。 （不要更改设定值。） 0 --- --- ---

Pn123 未使用。 （不要更改设定值。） 0 --- --- ---

Pn124** 自动增益切
换定时

设定使用自动增益切换功能时条件满足后的切换延时
（Pn10b.2 = 1 ~ 3）。

100 ms 1 ~ 10000 ---

Pn125** 自动增益切
换宽度
（位置偏差
量）

设定使用由位置偏差（Pn10b.2 = 2, 3）启用自动增益切换
功能时作为切换条件的位置偏差。

7 指令单元 1 ~ 250 ---

注 1. 说明适用于使用5位数的参数。

注 2. 说明适用于要求单独设定每位数的参数。

注 3. 软件版本为“r.0014”或更早版本的伺服驱动器设定范围为0 ~ 10,000。
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■ 位置控制参数（从Pn200开始）

参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注2）

Pn200 位置控制设
定1

0 指令脉冲模式 0 馈送脉冲正／反信号：
正逻辑

1011 --- --- 是

1 正转脉冲／反转脉冲：
正逻辑

2 90°相位差（A / B相）信
号（× 1）：正逻辑

3 90°相位差（A / B相）信
号（× 2）：正逻辑

4 90°相位差（A / B相）信
号（× 4）：正逻辑

5 馈送脉冲／正反信号：
负逻辑

6 正转脉冲／反转脉冲：
负逻辑

7 90°相位差（A / B相）信
号（× 1）：负逻辑

8 90°相位差（A / B相）信
号（× 2）：负逻辑

9 90°相位差（A / B相）信
号（× 4）：负逻辑

1 偏差计数器复
位

0 “H”级信号

1 上升信号
（“L”–“H”） 

2 “L”级信号

3 下降信号
（“H”–“H”）

2 伺服关闭，发
生报警时的偏
差计数器复位 

0 伺服电机关闭，发生报
警时偏差计数器复位。

1 伺服电机关闭，报警发
生时偏差计数器不复位

2 只在发生报警时偏差计
数器复位

3 脉冲指令滤波
器选择

0 线驱动信号输入的指令
滤波器（500 kpps）

1 集电极开路信号输入的
指令滤波器（200 kpps）

Pn201 编码器分频
比设定

设定伺服驱动器输出脉冲数。 1000 脉冲／转 16 ~ 16384 是

Pn202 电子齿轮比
G1（分子）

设定指令脉冲和伺服电机行进距离的脉冲率。

0.01 ≤ G1/G2 ≤ 100
4 --- 1 ~ 65535 是

Pn203 电子齿轮比
G2（分母）

1 --- 1 ~ 65535 是
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参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注2）

Pn204 位置指令滤
波器时间常
数1
（一次滤波
器）

设置指令脉冲的软启动。（一次滤波器的软启动特性。） 0 × 0.01 ms 0 ~ 6400 ---

Pn205 绝对值编码
器多转限制
设定

设置使用带绝对值编码器的伺服电机时的转数限制。 65535 转 0 ~ 65535 是

Pn206* 全闭回路编
码器脉冲数

设定电机每旋转一圈的全闭回路编码器脉冲数。 16384 指令单元 25 ~ 65535 是

Pn207 位置控制设
定2

0 选择位置指令
滤波器。

0 一次滤波器 0000 --- --- 是

1 直线加减速

1 速度指令输入
切换（位置控
制时）

0 功能不使用。

1 REF作为前馈输入使用。

2 ~ 3 未使用。 0 （不要更改设定值。）

Pn208 位置指令滤
波器时间常
数2
（直线加减
速）

设定指令脉冲的软启动。（软启动特性用于直线加减
速。）

0 × 0.01 ms 0 ~ 6400 ---

Pn212** 未使用。 （不要更改设定值。） 2048 --- --- ---

Pn217** 指令脉冲系
数

设定位置指令脉冲输入的倍率。 1 倍率 1 ~ 99 ---

Pn218** 位置控制设
定3

0 指令脉冲系数
切换选择

0 功能不使用。 0000 --- --- 是

1 用指令脉冲与Pn217中设
定的倍率乘积旋转伺服
电机。

1 ~ 3 未使用。 0 （不要更改设定值。）

注 1. 说明适用于使用5位数的参数。

注 2. 说明适用于要求单独设定每位数的参数。



6-22  

附录 第6章

■ 速度控制参数（从Pn300开始）

参数号 参数名称 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

Pn300 速度指令比
例

设定以额定转速运转的REF（速度指令输入）电压。 1000 0.01 V／额
定转数

150 ~ 3000 ---

Pn301 内部速度设
定1

内部设定1的转数 100 r/min 0 ~ 10000 ---

Pn302 内部速度设
定2

内部设定2的转数 200 r/min 0 ~ 10000 ---

Pn303 内部速度设
定3

内部设定3的转数 300 r/min 0 ~ 10000 ---

Pn304 点动速度 设定点动运行时的转速。 500 r/min 0 ~ 10000 ---

Pn305 软启动加速
时间

设定速度控制软启动时的加速时间。 0 ms 0 ~ 10000 ---

Pn306 软启动减速
时间

设定速度控制软启动时的减速时间。 0 ms 0 ~ 10000 ---

Pn307 速度指令滤
波器时间常
数

设定速度指令电压输入（REF）滤波的常数。 40 × 0.01 ms 0 ~ 65535 ---

Pn308 速度反馈滤
波器时间常
数

设定速度反馈滤波器的时间常数。 0 × 0.01 ms 0 ~ 65535 ---

Pn309** 未使用。 （不要更改设定值。） 60 --- --- ---

■ 转矩控制参数（从Pn400开始）

参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注2）

Pn400 转矩指令比
例

设定输出额定转矩的转矩指令电压（TREF）。 30 0.1 V／额
定转矩

10 ~ 100 ---

Pn401 转矩指令滤
波器时间常
数

设定内部转矩指令滤波时的时间常数。 40 × 0.01 ms 0  ~ 65535 ---

Pn402 正转转矩限
制

正转（额定转矩比） 350 % 0 ~ 800 ---

Pn403 反转转矩限
制

反转输出转矩限制（额定转矩比） 350 % 0 ~ 800 ---

Pn404 正转外部电
流限制

正转电流限制时的输出转矩限制（额定转矩比） 100 % 0 ~ 800 ---

Pn405 反转外部电
流限制

反转电流限制时的输出转矩限制（额定转矩比） 100 % 0 ~ 800 ---

Pn406 紧急停止转
矩

发生错误时的减速转矩（额定转矩比） 350 % 0 ~ 800 ---

Pn407 速度限制 设定转矩控制模式中的速度限制。 3000 r/min 0 ~ 10000 ---
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参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注2）

Pn408 转矩指令限
制

0 陷波滤波器1
功能选择。

0 不使用陷波滤波器1 0000 --- --- ---

1 陷波滤波器1用于转矩指
令

1 未使用。 0 （不要更改设定值。）

2 陷波滤波器2
功能选择。**

0 不使用陷波滤波器2

1 陷波滤波器2用于转矩指
令

3 未使用。 0 （不要更改设定值。）

Pn409 陷波滤波器1
频率

设定转矩指令的陷波滤波器1频率。 2000 Hz 50 ~ 2000 ---

Pn40A** 陷波滤波器1 
Q值

设定陷波滤波器1的Q值。 70 × 0.01 50 ~ 400 ---

Pn40b** 陷波滤波器2
频率

设定转矩指令陷波滤波器2频率。 2000 Hz 50 ~ 2000 ---

Pn40C** 陷波滤波器2 
Q值

设定陷波滤波器2的Q值。 70 × 0.01 50 ~ 400 ---

注 1. 说明适用于使用5位数的参数。

注 2. 说明适用于要求单独设定每位数的参数。

■ 顺序参数（从Pn500开始）

参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注2）

Pn500 定位完成围1 设定定位完成输出1（INP1）的范围。 3 指令单元 0 ~ 250 ---

Pn501 位置锁定转
速

设定速度控制时位置锁定的转数。 10 r/min 0  ~ 10000 ---

Pn502 电机运转检
出的转速

设定伺服电机运转检出输出（TGON）的转数。 20 r/min 0  ~ 10000 ---

Pn503 速度一致信
号输出宽度

设定速度一致输出（VCMP）的允许波动（转数）。 10 r/min 0  ~ 100 ---

Pn504 定位完成范
围2

设定定位完成输出2（INP2）的范围。 3 指令单元 1 ~ 250 ---

Pn505 偏差计数器
溢出等级

设定偏差计数器溢出报警的检出等级。 1024 × 256指令
单元

1 ~ 32767 ---

Pn506 制动时间1 设定从制动指令到伺服电机关闭的延时。 0 × 10 ms 0 ~ 50 ---

Pn507 制动指令速
度

设定输出制动指令的转数。 100 r/min 0 ~ 10000 ---

Pn508 制动时间2 设定从伺服电机关闭到制动指令输出的延时。 50 × 10 ms 10 ~ 100 ---

Pn509 瞬间保持时
间

设定发生电源故障时报警检出的时间。 20 ms 20 ~ 1000 ---
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参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注2）

Pn50A 输入信号选
择1

0 输入信号分配
模式

0 顺序输入信号分配与
R88D-UT相同。

8100 --- --- 是

1 用户定义的顺序输入信号
分配

1 RUN信号
（RUN指
令）输入端子
分配

0 分配至CN1-40引脚：低
输入时有效

1 分配至CN1-41引脚：低
输入时有效

2 分配至CN1-42引脚：低
输入时有效

3 分配至CN1-43引脚：低
输入时有效

4 分配至CN1-44引脚：低
输入时有效

5 分配至CN1-45引脚：低
输入时有效

6 分配至CN1-46引脚：低
输入时有效

7 一直启用。

8 一直启用。

9 分配至CN1-40引脚：高
输入时有效

A 分配至CN1-41引脚：高
输入时有效

b 分配至CN1-42引脚：高
输入时有效

C 分配至CN1-43引脚：高
输入时有效

d 分配至CN1-44引脚：高
输入时有效

E 分配至CN1-45引脚：高
输入时有效

F 分配至CN1-46引脚：高
输入时有效

2 MING信号输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
MING（增益降低）信
号分配

3 POT信号输入
端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
POT（正转驱动禁止）
信号分配

Pn50b 输入信号选
择2

0 NOT信号输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
NOT（反向侧驱动禁
止）信号分配

6548 --- --- 是

1 RESET信号
输入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
RESET（报警复位）信
号分配

2 PCL信号输入
端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
PCL（正转电流限制）
信号分配

3 NCL signa输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
NCL（反转电流限制）
分配
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参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注2）

Pn50C 输入信号选
择3

0 RDIR信号输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
RDIR（转向指令）信号
分配

8888 --- --- 是

1 SPD1信号输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
SPD1（速度选择指令1）
信号分配

2 SPD2信号输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
S P D 2（速度选择指令
2）信号分配

3 T V S E L信号
输入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
T V S E L（控制模式切
换）信号分配

Pn50d 输入信号选
择4

0 PLOCK信号
输入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
P L O C K（位置锁定指
令）信号分配

8888 --- --- 是

1 IPG信号输入
端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
IPG（脉冲禁止）信号分
配

2 GSEL信号输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
GSEL（增益切换）信号
分配

3 未使用 0 ~ F （不要更改设定值。）

Pn50E 输出信号选
择1

0 I N P 1 信 号
（ 定 位 完 成
1）输出端子
分配

0 无输出 3211 --- --- 是

1 分配至CN1引脚25，26

2 分配至CN1引脚27，28

3 分配至CN1引脚29，30

1 VCMP信号输
出端子分配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
VCMP（速度一致）信
号分配

2 TGON信号输
出端子分配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
TGON（伺服电机运转
检出）信号分配

3 READY信号
输出端子分配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
READY（伺服电机预热
完成）信号分配
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参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注2）

Pn50F 输出信号选
择2

0 C L I M T信号
输出端子分配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
C L I M T（电流限制检
出）信号分配

0000 --- --- 是

1 V L I M T信号
输出  端子分
配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
VLIMT（速度限制检出）
信号分配

2 BKIR信号输
出端子分配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
BKIR（制动联锁）信号
分配。

3 WARN信号输
出端子分配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
WARN（警告）信号分
配

Pn510 输出信号选
择3

0 I N P 2信号输
出端子分配

0 ~ 3 同Pn50E.0。
INP2（定位完成2）信号
分配

0000 --- --- 是

1 未使用 0 （不要更改设定值。）

2 PSON信号输
出端子分配**

0 ~ 3 同Pn50E.0。
指令脉冲系数启用信号
分配

3 未使用 0 （不要更改设定值。）

Pn511 未使用。 0 ~ 3 未使用 8 （不要更改设定值。） 8888 --- --- ---

Pn512 输出信号反
转

0 CN1 25，26
引脚输入信号
返转

0 不反转 0000 --- --- 是

1 反转

1 CN1引脚27，
28输出信号反
转

0 不反转

1 反转

2 CN1引脚29，
30输出信号返
转

0 不反转

1 反转

3 未使用。 0 （不要更改设定值。）

Pn513** 输入信号选
择6

0 PSEL信号输
入端子分配

0 ~ F 同Pn50A.1。
指令脉冲系数切换信号
分配

0088 --- --- 是

1 未使用。 8 （不要更改设定值。）

2 ~ 3 未使用。 0 （不要更改设定值。）

Pn51A* 电机负荷偏
差溢出水平

设定全闭回路编码器和半闭回路编码器的允许偏差水平。 0 指令单元 0 ~ 32767 ---

Pn51b** 未使用。 （不要更改设定值。） 100 --- --- ---
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参数号 参数名称 说明（见注1） 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

数位 名称 设定值 说明（见注2）

Pn51C** 未使用。 （不要更改设定值。） 450 --- --- ---

Pn51E** 偏差计数器
溢出警告水
平

设置偏差计数器溢出警告的检出水平。（设定为偏差计数
器溢出水平（Pn505）的百分比。）

0 % 0 ~ 100 ---

注 1. 说明适用于使用5位数的参数。

注 2. 说明适用于要求单独设定每位数的参数。

■ 其它参数（从Pn600开始）

参数号 参数名称 说明 默认值 单位 设定范围 重新启动
电源？

Pn600 再生电阻容
量

再生电阻负荷率监控计算设定值 0 × 10 W 0 ~（按型
号）

---

Pn601 未使用。 （不要更改设定值。） 0 --- --- ---
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6-5 安装JUSP-NS115MECHATROLINK-II可选单元时的报警和警告

当伺服驱动器上装有JUSP-NS115  MECHATROLINK-II可选单元（OMRON型号：FNY-NS115）时，

将下面可选配板报警和警告加入5-2报警中。

■ 报警

显示 报警代码 检出的错误 错误原因和对应措施

AL01 AL02 AL03

A.b6 OFF OFF OFF 门阵列错误 通信LSI上检出错误。

• 如果再次通电后发生出错，则更换可选配 
 板。

A.C6 ON OFF ON 全闭回路A相或B相开路 检出全闭回路编码器A相或B相错误。

• 检查是否有编码器接线故障或触点故障。

• 编码器可能受到噪声的影响。采取防噪声措 
 施，如隔离编码器接线与主回路电源线。

• 编码器可能有缺陷。更换编码器。

• 伺服驱动器可能有缺陷。更换伺服驱动器。

A.C7 ON OFF ON 全闭回路C相开路 检出全闭回路编码器C相错误。

• 执行与A.C6一样的对应措施。

A.E0 OFF ON ON 无可选配件 可选配板安装不正确。

• 正确安装可选配板 
A.E1 OFF ON ON 可选配件响应超时 可选配板无响应。

• 断开电源，拆下再重新插回可选配板。然后 
 试着再次运行。

• 如果问题仍未解决，更换可选配板。

A.E2 OFF ON ON 可选配WDC错误 与主控制器的通信被中断。

• 断开主控制器和伺服驱动器的电源，再重新 
 接通。如果问题仍未解决，则采取下列措 
 施。

• 主控制器可能有缺陷。更换主控制器。

• 可选配板可能有缺陷。更换可选配板。
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显示 报警代码 检出的错误 错误原因和对应措施

AL01 AL02 AL03

A.E5 OFF ON ON WDT错误 MECHATROLINK-II不同步。

• 可能受到噪声的影响。采取防噪声的措 
 施，如隔离通信线路与主回路电源线。

A.E6 OFF ON ON 通信错误 连续发生两次MECHATROLINK-II通信错
误。

• 检查通信电缆（电缆和连接器）是否正确接 
 触。

• 编码器可能受到噪声影响。采取防噪声措 
 施，如隔离编码器接线与主回路电源线。

A.EA OFF ON ON 伺服驱动器故障 检出伺服驱动器错误。

• 再次通电后如果发生错误，则更换伺服驱 
 动器。

A.EB OFF ON ON 伺服驱动器初始访问出
错

检出伺服驱动器错误。

• 再次通电后如果发生错误，则更换伺服驱 
 动器。

A.EC OFF ON ON 伺服驱动器WDC错误 检出伺服驱动器错误。

• 再次通电后如果发生错误，则更换伺服驱 
 动器。

A.ED OFF ON ON 不执行指令 MECHATROLINK-II指令被中止。

• 指令因支持软件（WMON）运行而中 
 止。支持软件运行结束后再次执行指令。
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■ 警告

显示 报警代码 错误检出功能 错误原因和对应措施

AL01 AL02 AL03

A.94 ON ON OFF 数据设定警告 使用MECHATROLINK-II通信设定的数值超
出范围。

• 检查主控制器（带主控制器支持软件） 
 规定的数据地址或数据的设置是否超出范 
 围。

A.95 OFF ON OFF 指令警告 未准备好执行由MECHATROLINK-II通信接
收的指令，因此未执行指令。

• 如果在下列情况下发生该警告。请停止引

起警告的操作，然后重试。

• 当伺服驱动器的主回路断开时，试图执行

伺服锁定。

• 正在进行与WMON通信时，读出或写入主

控制器（包括主支持软件）或伺服驱动器
参数。

• 相同的节点号被设置两次。

A.96 ON OFF OFF 通信警告 检出通信错误。如果连续发生两次，将发
生一个A.E6通信错误。

• 相同的节点号被设置两次。纠正节点号， 
 然后再进行一次通信。

• 通信可能受到外围设备噪声的影响，或受 
 到振动或撞击。采取防噪声的措施，如分 
 离通信电缆与主回路电源线。
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