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安全注意事项
使用前请务必阅读

安装、运行、维护及检查之前，应仔细阅读本手册、使用说明书及附带资料，以便正确使用。应在充分了解设备的相关知识、

安全信息及注意事项后使用。

在本手册中，安全注意事项分为“警告”及“注意”两个等级。

即使是在注意中记载的内容，根据状况也有可能引发严重后果。

两者所记均为重要内容，请务必遵守。

禁止及强制图标的说明如下所示。

在本手册中，将会造成设备损失的注意事项及其它功能等的注意事项作为“要点”进行区分。

仔细阅读本手册后请妥善保管，以便使用者可以随时取阅。
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[安装/接线]

[设定/调整]

[运行]

[维护]

警告
● 应在关闭电源经过15分钟后，再进行接线作业及检查，否则会导致触电。

● 应对伺服放大器进行接地作业，否则会导致触电。

● 应由专业技术人员进行接线作业，否则会导致触电。

● 应在安装伺服放大器后再对其接线，否则会导致触电。

● 应将伺服放大器的保护接地 (PE) 端子连接到控制柜的保护接地 (PE) 端子上接入大地，以防止触电。

● 请勿触摸导电部位，否则会导致触电。

警告
● 请勿用潮湿的手操作开关，否则会导致触电。

警告
● 请勿用潮湿的手操作开关，否则会导致触电。

警告
● 应由专业技术人员进行检查，否则会导致触电。

● 请勿用潮湿的手操作开关，否则会导致触电。



关于废弃物的处理
废弃本产品、电池 (一次性电池)以及其他选件时，必须遵守当地的法律及规定。

关于手册

e-Manual是使用专业工具可以阅览的三菱电机FA电子书籍手册。

e-Manual具有下述特点。

 • 从多个手册可以批量检索希望寻找的信息 (手册交叉搜索)

 • 从手册内的链接可以参照其他手册

 • 通过产品的插图可以阅览想要知道的硬件规格

 • 频繁参照的信息可以登录至收藏夹

 • 样本程序可以复制到工程工具
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初次使用时，为了安全地使用本伺服应根据需要准备以下相关手册。可以从三菱电机FA网站下载最新的e-Manual和PDF手册。

www.MitsubishiElectric.co.jp/fa

*1 关于参数的详细内容，请首先阅读本使用手册的第7章及第8章。

68页 伺服参数

106页 网络参数

109页 功能安全参数

编号 手册名称 手册编号

(1) MR-J5-G-N1/MR-J5W-G-N1 用户手册 (导入篇) SH(NA)-030367CHN

(2) MR-J5 用户手册 (硬件篇) SH(NA)-030325CHN

(3) 旋转型伺服电机用户手册 (HK系列篇) SH(NA)-030333CHN

(4) 线性伺服电机用户手册 (LM-H3/LM-U2/LM-F/LM-K2篇) SH(NA)-030334CHN

线性伺服电机用户手册 (LM-AJ篇) IB(NA)-0300519CHN

(5) 直驱电机用户手册 SH(NA)-030335CHN

(6) MR-J5 合作商编码器用户手册 SH(NA)-030336CHN

(7) MR-J5 用户手册 (功能篇) SH(NA)-030326CHN

(8) MR-J5-G-N1/MR-J5W-G-N1 用户手册 (通信功能篇) SH(NA)-030372CHN

(9) MR-J5 用户手册 (调整篇) SH(NA)-030329CHN

(10) MR-J5-G/MR-J5W-G 用户手册 (参数篇) SH(NA)-030330CHN

(11) MR-J5-G-N1/MR-J5W-G-N1 用户手册 (对象字典篇) SH(NA)-030377CHN

(12) MR-J5 用户手册 (故障排除篇) SH(NA)-030332CHN

(3) 旋转型伺服电机
(4) 线性伺服电机
(5) 直驱电机

(6) 合作商编码器

(7) 功能篇

(9) 调整篇

(11) 对象字典篇

(12) 故障排除篇

进行安装、接线等以及使用选件时所需的手册。

运行伺服放大器时所需的手册。

调整运行状态时所需的手册。

了解各功能的详细内容时所需的手册。

(1) 导入篇

(2) 硬件篇

(8) 通信功能篇使用通信功能时所需的手册。

(10) 参数篇 *1

确定报警及警告的发生原因时所需的手册。



伺服参数编号的含义

以16进制按位选择功能的伺服参数的情况下，用详细编号表示各位。

最低位的详细编号用 [Pr. PA01.0] 来表示。此外，通过多位组合来设定伺服参数时，如 [Pr. PA01.0-1] 所示用“-”来表

示。

伺服参数编号为PA01、设定值为16进制的“FEDCBA98”的表示示例如下所述。

 • 分别设定各位时

 • 多位组合时

例如，伺服参数名称为功能选择A-1，设定位名称为强制停止减速功能选择，伺服参数编号为PA04第4位的情况如下所述。

[Pr. PA04.3 强制停止减速功能选择]

伺服参数 简称 名称 概要

PA04.3 *AOP 强制停止减速功能选择 应设定强制停止减速功能的有效/无效。

初始值：1h (有效)

[Pr. PA01] = 

PA01.0 = "8"
PA01.1 = "9"
PA01.2 = "A"
PA01.3 = "B"
PA01.4 = "C"
PA01.5 = "D"

CD BF AE 89

PA01.6 = "E"
PA01.7 = "F"

详细编号的表示

[Pr. PA01] = 

PA01.0-1 = "98"

PA01.2-4 = "CBA"

PA01.5 = "D"

CD BF AE 89

PA01.6 = "E"
PA01.7 = "F"

详细编号的表示
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1 规格

1.1 概要
MR-J5_-_G_-_N1是用于EtherCAT的伺服放大器。EtherCAT是Ethernet for Control Automation Technology的简称。它是由

BECKHOFF公司研发的，使用实时以太网在主站与从站之间进行开放式网络通信。

1台MR-J5W_-_G-N1伺服放大器可同时驱动2台或3台伺服电机。与设置2台或3台MR-J5_-_G_-_N1伺服放大器相比，可大幅减少设

置面积。

1.2 型号的构成

额定铭牌

以下对额定铭牌的显示项目进行示例说明。

生产编号

容量

适用电源

额定输出

规格、捆绑手册编号

环境温度

防护等级

KC认证编号

型号

生产日期

生产国家
1  规格

1.1  概要
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型号

此处对型号的内容进行说明。有些记号的组合不存在。

■MR-J5-_G_-_N1

*1 ：有或对应

: 无或非对应

项目 特殊规格 *1 详细说明

无

(标准品)

-RJ -ED -RU

CN2L连接器     34页 外部编码器的连接器

线性伺服系统 二线制    

四线制    

ABZ相差动输出方式    

全闭环系统

标尺测量功能

二线制    

四线制    

ABZ相差动输出方式    

探针     29页 I/O、监视

功能安全 STO     17页 功能安全

SS1    

SBC    

内置动态制动器 7 kW以下     23页 去除动态制动器的产品 

(-ED/-RU)

10 0.1
20 0.2
40 0.4
60 0.6
70 0.75

RJ
-ED
-RU

M R - - 6 0 G N- JRJ 5 1

100 1
200 2
350 3.5
500 5
700 7

4

4

电源

符号 电源

三相或单项AC 200 V ～ 240 V
三相AC 380 V ～ 480 V

无

系列名称

额定输出

特殊规格

符号 额定输出 [kW]

符号 特殊规格

标准品

机械侧编码器ABZ相输入对应/安全监视功能

去除标准品的动态制动器的产品

MR-J5-_G_-RJN1的去除动态制动器的产品

无

1  规格

1.2  型号的构成 11
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■MR-J5W_-_G-N1

*1 ：有或对应

: 无或非对应

*2 MR-J5W3-_G-_N1时，不可使用。

1.3 伺服放大器与伺服电机的组合
请参照以下手册的“伺服放大器与伺服电机的组合”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

项目 特殊规格 *1 详细说明

无(标准品) -ED

CN2L连接器   36页 外部编码器的连接器

线性伺服系统 二线制  

四线制  

ABZ相差动输出方式  

全闭环系统 *2

标尺测量功能 *2
二线制  

四线制  

ABZ相差动输出方式  

探针   29页 I/O、监视

功能安全 STO   17页 功能安全

SS1  

SBC  

内置动态制动器   23页 去除动态制动器的产品 (-

ED/-RU)

22 0.2
44 0.4
77 0.75

1010 1
222 0.2
444 0.4

0.2
0.4

0.75
1

0.2
0.4

-
-
-
-

0.2
0.4

M R - - 4 4 GJ 5 W 2

W2 2
W3 3

- E D N 1

-ED

系列名称

额定输出

符号
额定输出 [kW]

轴数

符号 轴数

A轴 B轴 C轴

特殊规格

符号 特殊规格

标准品

去除动态制动器的产品

无

1  规格

1.3  伺服放大器与伺服电机的组合
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1.4 伺服放大器标准规格

MR-J5-_G-_N1

200 V级

型号 MR-J5-_-(RJ)N1 10G 20G 40G 60G 70G 100G 200G 350G 500G 700G

输出 电压 三相AC 0 V ～ 240 V

额定电流 [A] 1.3 1.8 2.8 3.2 5.8 6.0 11.0 17.0 28.0 37.0

主电路电源输

入

电压、频率 AC输入时 三相或单相AC 200 V ～ 240 V、50 Hz/60 Hz 三相或单相AC 200 V 

～ 240 V、50 Hz/60 

Hz *4

三相AC 200 V ～ 240 V、50 

Hz/60 Hz

DC输入时 DC 283 V ～ 340 V

额定电流 [A] *3 0.9 1.5 2.6 3.2 3.8 5.0 10.5 16.0 21.7 28.9

允许电压变动 AC输入时 三相或单项AC 170 V ～ 264 V 三相或单项AC 170 V 

～ 264 V *4
三相AC 170 V ～ 264 V

DC输入时 DC 241 V ～ 374 V

允许频率变动 ±5 %以内

电源设备容量 [kVA] 请参照以下手册的“电源设备容量和发生损耗”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

冲击电流 [A] 请参照以下手册的“主电路/控制电路电源接通时的冲击电流”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

控制电路电源

输入

电压、频率 AC输入时 单相AC 200 V ～ 240V、50 Hz/60 Hz

DC输入时 DC 283 V ～ 340 V

额定电流 [A] 0.2 0.3

允许电压变动 AC输入时 单相AC 170 V ～ 264 V

DC输入时 DC 241 V ～ 374 V

允许频率变动 ±5 %以内

消耗功率 [W] 30

冲击电流 [A] 请参照以下手册的“主电路/控制电路电源接通时的冲击电流”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

接口用电源 电压 DC 24 V ±10 %

电流容量 [A] 0.3 (包含CN8连接器信号) *1

控制方式 正弦波PWM控制 电流控制方式

动态制动器 内置

EtherCAT 通信周期 125 μs、250 μs、500 μs、1 ms、2 ms、4 ms、8 ms

通信功能 USB 与计算机等的连接 (支持MR Configurator2)

编码器输出脉冲 支持 (ABZ相脉冲)

模拟监视 2通道

全闭环控制 支持

标尺测量功能 支持

机械侧编码器

接口

MR-J5-_G-N1 三菱电机高速串行通信

MR-J5-_G-RJN1 三菱电机高速串行通信/ABZ相差动输入信号

保护功能 过电流切断、再生过电压切断、过载切断 (电子过电流保护)、伺服电机过热保护、编码器异常保护、再生异常

保护、不足电压保护、瞬时停电保护、过速保护、误差过大保护、磁极检测保护、线性伺服控制异常保护

日本国外标准

规格

CE标志 LVD：EN 61800-5-1、EMC：EN 61800-3、MD：EN ISO 13849-1、EN 61800-5-2、EN 62061

UL规格 UL 61800-5-1

构造 (防护等级) 自冷、开放 (IP20) 强冷、开放 (IP20) 强冷、开放 (IP20) 
*5

紧贴安装 *2 三相电源输入 可

单相电源输入 可 不可 

质量 [kg] 0.8 1.0 1.4 2.2 3.7 6.2
1  规格

1.4  伺服放大器标准规格 13
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*1 此值是使用全部输入输出信号时的值。通过减少输入输出点数可以降低电流容量。

*2 紧贴安装时，应使环境温度保持在0 ℃ ～ 45 ℃或在实际负载率75 %以下使用。

*3 使用三相电源时的电流值。

*4 与超过750 W的伺服电机搭配并使用单相电源时，应在实际负载率75 %以下使用。

*5 连接器部分除外。

400 V级

*1 此值是使用全部输入输出信号时的值。通过减少输入输出点数可以降低电流容量。

型号 MR-J5-_-(RJ)N1 60G4 100G4 200G4 350G4

输出 电压 三相AC 0 V ～ 480 V

额定电流 [A] 1.6 2.8 5.5 8.6

主电路电源输

入

电压、频率 AC输入时 三相AC 380 V ～ 480 V、50 Hz/60 Hz

额定电流 [A] 1.4 2.5 5.1 7.9

允许电压变动 AC输入时 三相AC 323 V ～ 528 V

允许频率变动 ±5 %以内

电源设备容量 [kVA] 请参照以下手册的“电源设备容量和发生损耗”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

冲击电流 [A] 请参照以下手册的“主电路/控制电路电源接通时的冲击电流”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

控制电路电源

输入

电压、频率 AC输入时 单相AC 380 V ～ 480 V、50 Hz/60 Hz

额定电流 [A] 0.1

允许电压变动 AC输入时 单相AC 323 V ～ 528 V

允许频率变动 ±5 %以内

消耗功率 [W] 30

冲击电流 [A] 请参照以下手册的“主电路/控制电路电源接通时的冲击电流”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

接口用电源 电压 DC 24 V ±10 %

电流容量 [A] 0.3 (包含CN8连接器信号) *1

控制方式 正弦波PWM控制 电流控制方式

动态制动器 内置

EtherCAT 通信周期 125 μs、250 μs、500 μs、1 ms、2 ms、4 ms、8 ms

通信功能 USB 与计算机等的连接 (支持MR Configurator2)

编码器输出脉冲 支持 (ABZ相脉冲)

模拟监视 2通道

全闭环控制 支持

标尺测量功能 支持

机械侧编码器

接口

MR-J5-_G4-N1 三菱电机高速串行通信

MR-J5-_G4-RJN1 三菱电机高速串行通信/ABZ相差动输入信号

保护功能 过电流切断、再生过电压切断、过载切断 (电子过电流保护)、伺服电机过热保护、编码器异常保护、再生异常

保护、不足电压保护、瞬时停电保护、过速保护、误差过大保护

日本国外标准

规格

CE标志 LVD：EN 61800-5-1、EMC：EN 61800-3、MD：EN ISO 13849-1、EN 61800-5-2、EN 62061

UL规格 UL 61800-5-1

构造 (防护等级) 自冷、开放 (IP20) 强冷、开放 (IP20)

紧贴安装 不可

质量 [kg] 1.6 2.2 2.3
1  规格

1.4  伺服放大器标准规格
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MR-J5W2-_G-N1

*1 此值是使用全部输入输出信号时的值。通过减少输入输出点数可以降低电流容量。

*2 紧贴安装时，应使环境温度保持在0 ℃ ～ 45 ℃或在实际负载率75 %以下使用。

*3 使用三相电源时的电流值。

型号 MR-J5W2-_-N1 22G 44G 77G 1010G

输出 电压 三相AC 0 V ～ 240 V

额定电流 (各轴) [A] 1.8 2.8 5.8 6.0

主电路电源输入 电压、频率 AC输入时 三相或单相AC 200 V ～ 240 V、50 Hz/60 Hz 三相AC 200 V ～ 240 V、

50 Hz/60 Hz

DC输入时 DC 283 V ～ 340 V

额定电流 [A] *3 2.9 5.2 7.5 9.8

允许电压变动 AC输入时 三相或单项AC 170 V ～ 264 V 三相AC 170 V ～ 264 V

DC输入时 DC 241 V ～ 374 V

允许频率变动 ±5 %以内

电源设备容量 [kVA] 请参照以下手册的“电源设备容量和发生损耗”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

冲击电流 [A] 请参照以下手册的“主电路/控制电路电源接通时的冲击电流”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

控制电路电源输入 电压、频率 AC输入时 单相AC 200 V ～ 240V、50 Hz/60 Hz

DC输入时 DC 283 V ～ 340 V

额定电流 [A] 0.4

允许电压变动 AC输入时 单相AC 170 V ～ 264 V

DC输入时 DC 241 V ～ 374 V

允许频率变动 ±5 %以内

消耗功率 [W] 55

冲击电流 [A] 请参照以下手册的“主电路/控制电路电源接通时的冲击电流”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

接口用电源 电压 DC 24 V ±10 %

电流容量 [A] 0.35 (包含CN8连接器信号) *1

控制方式 正弦波PWM控制 电流控制方式

动态制动器 内置

EtherCAT 通信周期 250 μs、500 μs、1 ms、2 ms、4 ms、8 ms

通信功能 USB 与计算机等的连接 (支持MR Configurator2)

编码器输出脉冲 支持 (AB相脉冲)

模拟监视 2通道

全闭环控制 支持

标尺测量功能 支持

机械侧编码器接口 三菱电机高速串行通信

保护功能 过电流切断、再生过电压切断、过载切断 (电子过电流保护)、伺服电机过热保护、编码器异常保

护、再生异常保护、不足电压保护、瞬时停电保护、过速保护、误差过大保护、磁极检测保护、线

性伺服控制异常保护

日本国外标准规格 CE标志 LVD：EN 61800-5-1、EMC：EN 61800-3、MD：EN ISO 13849-1、EN 61800-5-2、EN 62061

UL规格 UL 61800-5-1

构造 (防护等级) 自冷、开放 (IP20) 强冷、开放 (IP20)

紧贴安装 *2 可

质量 [kg] 1.5 1.9
1  规格

1.4  伺服放大器标准规格 15
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MR-J5W3-_G-N1

*1 此值是使用全部输入输出信号时的值。通过减少输入输出点数可以降低电流容量。

*2 紧贴安装时，应使环境温度保持在0 ℃ ～ 45 ℃或在实际负载率75 %以下使用。

*3 使用三相电源时的电流值。

型号 MR-J5W3-_-N1 222G 444G

输出 电压 三相AC 0 V ～ 240 V

额定电流 (各轴) [A] 1.8 2.8

主电路电源输入 电压、频率 AC输入时 三相或单相AC 200 V ～ 240 V、50 Hz/60 Hz

DC输入时 DC 283 V ～ 340 V

额定电流 [A] *3 4.3 7.8

允许电压变动 AC输入时 三相或单项AC 170 V ～ 264 V

DC输入时 DC 241 V ～ 374 V

允许频率变动 ±5 %以内

电源设备容量 [kVA] 请参照以下手册的“电源设备容量和发生损耗”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

冲击电流 [A] 请参照以下手册的“主电路/控制电路电源接通时的冲击电流”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

控制电路电源输入 电压、频率 AC输入时 单相AC 200 V ～ 240V、50 Hz/60 Hz

DC输入时 DC 283 V ～ 340 V

额定电流 [A] 0.4

允许电压变动 AC输入时 单相AC 170 V ～ 264 V

DC输入时 DC 241 V ～ 374 V

允许频率变动 ±5 %以内

消耗功率 [W] 55

冲击电流 [A] 请参照以下手册的“主电路/控制电路电源接通时的冲击电流”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

接口用电源 电压 DC 24 V ±10 %

电流容量 [A] 0.45 (包含CN8连接器信号) *1

控制方式 正弦波PWM控制 电流控制方式

动态制动器 内置

EtherCAT 通信周期 250 μs、500 μs、1 ms、2 ms、4 ms、8 ms

通信功能 USB 与计算机等的连接 (支持MR Configurator2)

编码器输出脉冲 不支持

模拟监视 2通道

全闭环控制 不支持

标尺测量功能 不支持

保护功能 过电流切断、再生过电压切断、过载切断 (电子过电流保护)、伺服电机过热保护、编码器异常保

护、再生异常保护、不足电压保护、瞬时停电保护、过速保护、误差过大保护、磁极检测保护、线

性伺服控制异常保护

日本国外标准规格 CE标志 LVD：EN 61800-5-1、EMC：EN 61800-3、MD：EN ISO 13849-1、EN 61800-5-2、EN 62061

UL规格 UL 61800-5-1

构造 (防护等级) 强冷、开放 (IP20)

紧贴安装 *2 可

质量 [kg] 1.8
1  规格

1.4  伺服放大器标准规格
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功能安全

伺服放大器规格

*1 DI/O连接 (CN8) 时，为了满足类别4 PL e、SIL 3，需要通过测试脉冲进行诊断。

*2 在安全监视功能的任务时间内，无需进行特别的功能确认测试，IEC 61800-5-2: 2016中建议在安全性等级为类别3 PL e、SIL 3的情况

下，至少每3个月对系统进行一次测试。

功能规格

*1 根据伺服放大器与伺服电机的组合及伺服放大器的固件版本，可以实现的功能及安全性等级不同。

17页 安全监视功能对应一览表

*2 DI/O连接(CN8)时，为了满足类别4 PL e、SIL 3，需要通过测试脉冲进行诊断。

*3 测试脉冲是指以一定周期瞬间切断至伺服放大器的信号，以便于外部电路进行自诊断的信号。

安全监视功能对应一览表

*1 表中记载的安全性等级是通过对应类别4 PL e、SIL 3的安全CPU或安全控制器进行安全监视功能控制时的情况。紧急停止开关、安全开

关、使能开关等与伺服放大器直接连接时，安全性等级变为类别3 PL d、SIL 2。

*2 可以按轴进行STO设定。

*3 DI/O连接(CN8)时，为了满足类别4 PL e、SIL 3，需要通过测试脉冲进行诊断。

*4 通过将MR-D05与伺服放大器组合配套使用，可以对应SS1-t。

项目 规格

MR-J5-_G(4)-N1 MR-J5-_G(4)-RJN1/MR-J5W_-_G-N1

安全性能 标准规格 *1 EN ISO 13849-1：2015 类别 3 PL e、IEC 61508 

SIL 3、EN 62061 SIL CL 3、EN 61800-5-2

EN ISO 13849-1：2015 类别 4 PL e、IEC 61508 

SIL 3、EN 62061 SIL CL 3、EN 61800-5-2

预想平均危险侧故障时间 (MTTFd) MTTFd ≥ 100 [年] (314a) MTTFd ≥ 100 [年] (750a)

诊断范围 (DC) DC = 中 (Medium)，97.6 [%] DC = 中 (Medium)，96.5 [%]

危险侧故障的平均概率 (PFH) PFH = 6.4 × 10-9 [1/h] PFH = 3 × 10-9 [1/h]

任务时间(TM) 
*2 TM = 20 [年]

项目 规格

安全监视功能 *1 *2 STO 切断响应时间 (STO输入OFF → 能量切断) 8 ms以下 (使用输入软元件时)

SS1 减速延迟时间 0 ms ～ 60000 ms (功能安全参数设定)

SBC 切断响应时间 8 ms以下 (使用输入软元件时)

输入输出功能 输入软元件 输入点数 1点 × 2系统

双重化输入的不一致允许时间 0 ms ～ 60000 ms (功能安全参数设定)

噪声去除滤波 1.000 ms ～ 32.000 ms (功能安全参数设定)

测试脉冲OFF时间 *3 1 Hz ～ 25 Hz

输出软元件 输出点数 1点 × 2系统

测试脉冲OFF时间 *3 0.500 ms ～ 2.000 ms (功能安全参数设定)

测试脉冲间隔 *3 1 s以下

伺服放大器 实现功能

方法 (接

线目标)

伺服电机分类 安全监视功能 (IEC/EN 61800-5-2)

STO SS1 SS2 SOS SBC SLS SSM SDI SLI SLT

SS1-t SS1-r SS2-t、 

SS2-r

MR-J5-_G(4)-

N1

DI/O连接 

(CN8)

支持功能安全的伺服

电机 旋转型伺服电

机 线性伺服电机 直

驱电机

Cat. 

3PL e、

SIL 3

 *4         

MR-J5-_G(4)-

RJN1

MR-J5W_-_G-

N1 *2

DI/O连接 *1 
*3 (CN8)

支持功能安全的伺服

电机 旋转型伺服电

机 线性伺服电机 直

驱电机

Cat. 

4PL e、

SIL 3

Cat. 

4PL e、

SIL 3

   Cat. 

4PL e、

SIL 3

    
1  规格

1.4  伺服放大器标准规格 17
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环境条件

*1 关于标高超过1000 m时的使用限制事项，请参照以下手册的“标高超过1000 m但在2000 m以下时的使用限制事项”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

项目 运行 运输 储存

环境温度 0 ℃ ～ 60 ℃ (无结冻)

等级3K3 (IEC 60721-3-3)

-25 ℃ ～ 70 ℃ (无结冻)

等级2K12 (IEC 60721-3-2)

-25 ℃ ～ 70 ℃ (无结冻)

等级1K4 (IEC 60721-3-1)

环境湿度 5 %RH ～ 95 %RH (无凝露) 5 %RH ～ 95 %RH (无凝露) 5 %RH ～ 95 %RH (无凝露)

周围环境 室内 (无阳光直射)，无腐蚀性气体、易燃气体、油雾、灰尘

标高/气压 标高：2000 m以下 *1 运输条件：通过陆地/海上或700 hPa以上

加压的飞机机舱内进行运输

气压：700 hPa ～ 1060 hPa

(标高：相当于 -400 m ～ 3000 m)

耐振动 有间断振动时：

10 Hz ～ 57 Hz，位移振幅0.075 mm

57 Hz ～ 150 Hz，加速度振幅9.8 m/s2

等级3M1 (IEC 60721-3-3)

有连续振动时：

10 Hz ～ 55 Hz，加速度振幅 5.9 m/s2

2 Hz ～ 8 Hz，位移振幅 (0-P) 7.5 mm

8 Hz ～ 200 Hz，加速度振幅 20 m/s2

等级2M3 (IEC 60721-3-2)

2 Hz ～ 9 Hz，位移振幅 (0-P) 1.5 mm

9 Hz ～ 200 Hz，加速度振幅 5 m/s2

等级1M2 (IEC 60721-3-1)

绝缘耐压 200 V级 主电路 (电源/动力端子) 与PE间：AC 1500 V，1分，50 Hz/60 Hz

400 V级 主电路 (电源/动力端子) 与PE间：AC 2000 V，1分，50 Hz/60 Hz

绝缘电阻 主电路 (电源/动力端子) 与PE间：0.5 MΩ以上 (DC 500 V电阻)
1  规格

1.4  伺服放大器标准规格
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1.5 功能框图
以下所示为此伺服放大器的功能框图。

MR-J5-_G_-_N1

200 V级

*1 MR-J5-10G-_N1中不含内置再生电阻器。

*2 MR-J5-70G-_N1以上的伺服放大器带有冷却风扇。

*3 MR-J5-_G-RJN1伺服放大器的情况。MR-J5-_G-N1伺服放大器无CN2L连接器。

*4 使用直驱电机构建绝对位置检测系统时，需要电池。使用HK系列伺服电机构建绝对位置检测系统时，无需电池。
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1  规格
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400 V级

*1 MR-J5-200G4-_N1以上的伺服放大器带有冷却风扇。

*2 MR-J5-_G4-RJN1伺服放大器的情况。MR-J5-_G4-N1伺服放大器无CN2L连接器。
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MR-J5W_-_G-N1
以下所示为MR-J5W3-_G-N1时的示例。

*1 MR-J5W2-22G-N1伺服放大器无冷却风扇。

*2 使用直驱电机构建绝对位置检测系统时，需要电池。使用HK系列伺服电机构建绝对位置检测系统时，无需电池。
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A轴伺服电机

C轴伺服电机

冷却风扇

内置再生
电阻器

STO电路

伺服放大器

控制器或
伺服放大器

STO开关

再生选件

充电
指示灯

再生
TR 电流

检测器

继电器
二极管堆栈

电源

控制电路
电源 基准

放大器
过电流A 电流

检测A
过电压

I/F
控制

动态
制动电路A

A轴
输出

B轴
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C轴
输出

A轴
F/B

B轴
F/B

C轴
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计算机
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控制
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电池盒 + 电池

降压
电路

控制引擎
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1.6 与外围设备的构成
 • 请勿与指定以外的网络进行连接，否则会导致故障。

 • 伺服放大器及伺服电机以外均为选件或推荐品。

以下所示为MR-J5-20G-RJN1时的示例。

*1 也可使用功率因数改善AC电抗器。该情况下，不可使用功率因数改善DC电抗器。

*2 MR-J5-_G-RJN1伺服放大器的情况。MR-J5-_G-N1伺服放大器无CN2L连接器。在线性伺服系统及全闭环系统中使用MR-J5-_G-RJN1伺服放大

器时，应连接外部编码器。关于可连接的外部编码器，请参照下述章节。

33页 各部位的名称

CN5

P+

C

L11

E
L21

P3

P4

MR Configurator2

CN6

CN8

CN3

CN2

W

V

U
L1
L2
L3

*1

(MC)

CN2L *2

R S T

(FR-BSF01)

(FR-HEL)

(MCCB)
CN1B

CN1A

计算机

安全继电器

模拟监视

中继端子台

伺服电机

线性噪声
滤波器

再生选件

电磁接触器

功率因数改善
DC电抗器

无熔丝
断路器

电源

伺服放大器

控制器或
伺服放大器
1  规格
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1.7 特殊规格

去除动态制动器的产品 (-ED/-RU)

概要

本节总结了去除动态制动器的产品的伺服放大器相关的内容。关于本节中未记载的事项与MR-J5-_G(4)(-RJ)N1及MR-J5W_-_G-

N1相同。

规格

去除7 kW以下的伺服放大器内置的动态制动器。

关于紧急停止时、报警发生时及切断电源时的伺服电机停止，应采取另行设置电路等安全对策。

使用下述伺服电机时，发生报警时可能会起动电子式动态制动。

通过设置下述伺服参数，可以将电子式动态制动设为无效。

[Pr. PA04.3] 为“2”(初始值) 的情况下，报警发生时可能会强制停止减速。通过[Pr. PA04.3] 设为“0”，可以将强制停

止减速功能设为无效。

系列 伺服电机

HK-KT HK-KT053W/HK-KT13W/HK-KT1M3W/HK-KT13UW/HK-KT23W/HK-KT43W/HK-KT63W/

HK-KT23UW/HK-KT43UW

HK-ST HK-ST52W/ST1024W

伺服放大器 伺服参数 设定值

MR-J5-_G(4)-EDN1

MR-J5-_G(4)-RUN1

MR-J5W_-_G-EDN1

[Pr. PF06.0] 2
1  规格

1.7  特殊规格 23
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2 功能

功能限制

2.1 功能一览
以下是本伺服的功能一览。关于各功能的详细内容，请阅读详细说明栏的参照章节。

控制模式

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

*2 多轴伺服放大器的情况下，无法使用该控制模式。

分类 详细功能 网络通信周期限制 (最小)

MR-J5-_G(4)-N1 MR-J5-_G(4)-RJN1 MR-J5W2-_G-N1 MR-J5W3-_G-N1

控制模式 轨迹位置模式 (pp) 250 μs 250 μs 500 μs 500 μs

轨迹速度模式 (pv) 250 μs 250 μs 不可使用 不可使用

轨迹转矩模式 (tq) 250 μs 250 μs 不可使用 不可使用

 指令单位选择功能

([Pr. PT01.2 位置数据的单位] = "2" 

(degree)时)

250 μs 250 μs 500 μs 500 μs

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

CiA 402控制模式 循环同步位置模式 (csp) 在循环同步位置模式下运行伺服电机。 A5 请参照以下手册的“控制模式”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)循环同步速度模式 (csv) 在循环同步速度模式下运行伺服电机。 A5

循环同步转矩模式 (cst) 在循环同步转矩模式下运行伺服电机。 A5

轨迹位置模式 (pp) 在轨迹位置模式下运行伺服电机。 A5

轨迹速度模式 (pv) *2 在轨迹速度模式下运行伺服电机。 A5

轨迹转矩模式 (tq) *2 在轨迹转矩模式下运行伺服电机。 A5

原点复位模式 (hm) 在原点复位模式下运行伺服电机。或进行原点复

位。

A5

试运行 试运行模式 进行JOG运行、定位运行、无电机运行、DO强制

输出及程序运行时，需要MR Configurator2。

A5 53页 试运行
2  功能

2.1  功能一览
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驱动电机

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

网络

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

位置检测

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

通用驱动器 线性伺服电机 可使用线性伺服电机及线性编码器构建线性伺服

系统。

A5 请参照以下手册的“使用线性伺服电机时

”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

直驱电机 可构建驱动直驱电机的直驱伺服系统。 A5 请参照以下手册的“使用直驱电机时”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

编码器 高分辨率编码器 旋转型伺服电机的编码器使用的是67108864 

pulses/rev的高分辨率编码器。

A5 

无电池绝对位置编码器 不使用电池即可保持伺服电机的旋转位置的编码

器。使用装配此编码器的伺服电机，可以构建无

需电池即可检测绝对值的系统。

A5 请参照以下手册的“绝对位置检测系统

”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

开放式网络 EtherCAT通信 通过EtherCAT通信将控制器等与伺服放大器进行

连接。

A5 MR-J5-G-N1/MR-J5W-G-N1 用户手册 (

通信功能篇)

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

控制方式 半闭环系统 可使用伺服电机用编码器构建半闭环系统。 A5 

全闭环系统 可使用机械侧编码器构建全闭环系统。 A5 请参照以下手册的“使用全闭环系统时

”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

标尺测量功能 在半闭环控制的状态下连接标尺测量编码器后，

将标尺测量编码器的位置信息传递给控制器的功

能。

A5 请参照以下手册的“标尺测量功能”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

绝对位置 绝对位置检测系统 只需进行一次原点设定，此后无需每次接通电源

时都进行原点复位。

A5 请参照以下手册的“绝对位置检测系统

”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)
2  功能

2.1  功能一览 25



26
运行功能

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

停止功能 Quick Stop 通过所指定的方法停止伺服电机并设为伺服

OFF。

A5 请参照以下手册的“Quick stop”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

Halt 在保持伺服ON的状态下停止伺服电机。 A5 请参照以下手册的“Halt”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

行程限位功能 可以使用LSP (正转行程末端) 及LSN (反转行程

末端) 来限制伺服电机的移动区间。

A5 请参照以下手册的“行程限位功能”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

软件限位 可以设定伺服参数来通过地址限定移动区间。可

以通过伺服参数设定与行程限位功能相同的功

能。

A5 请参照以下手册的“软件限位”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

指令生成 旋转/移动方向选择 无需变更指令的极性即可设定伺服电机的旋转方

向。

A5 请参照以下手册的“旋转/移动方向选择

”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

电子齿轮 以上位控制器发出的位置指令与所设定的电子齿

轮比的乘积值进行位置控制。

A5 请参照以下手册的“电子齿轮功能”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

加减速功能 可通过使用加减速功能，顺畅地进行加速/减

速。

A5 请参照以下手册的“加减速功能”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

S曲线加减速时间常数 平稳地进行加减速。 A5 请参照以下手册的“S曲线加减速时间常

数”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

转矩限制 可以限制伺服电机的转矩。 A5 请参照以下手册的“转矩限制”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

速度限制 可以限制转矩控制时的伺服电机的速度。 A5 请参照以下手册的“速度限制”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

指令偏置 对位置/速度/转矩指令加上任意的偏置量以进行

补偿的功能。

A5 请参照以下手册的“指令偏置”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)
2  功能
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控制功能

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

振动抑制 先进振动抑制控制Ⅱ 抑制机械臂前端的振动或残留振动的功能。 A5 请参照以下手册的“先进振动抑制控制Ⅱ

”。

MR-J5 用户手册 (调整篇)

机械共振抑制滤波 通过降低特定频率的增益，可以抑制机械系统的

共振。

A5 请参照以下手册的“机械共振抑制滤波

”。

MR-J5 用户手册 (调整篇)

轴共振抑制滤波 伺服电机轴加载了负载时，伺服电机驱动时的轴

扭转所产生的共振可能会导致发生高频率的机械

振动。轴共振抑制滤波是抑制该振动的滤波。

A5 请参照以下手册的“轴共振抑制滤波”。

MR-J5 用户手册 (调整篇)

鲁棒滤波 当因辊轮进给轴等负载转动惯量比较大而无法提

高响应性时，可以提高对外部干扰的响应。

A5 请参照以下手册的“鲁棒滤波”。

MR-J5 用户手册 (调整篇)

微振动抑制控制 在伺服电机停止时，抑制±1脉冲的振动。 A5 请参照以下手册的“微振动抑制控制”。

MR-J5 用户手册 (调整篇)

轨迹控制 摩擦补偿功能 改善机器行进方向反转时产生的响应延迟的功

能。

A5 请参照以下手册的“摩擦补偿功能”。

MR-J5 用户手册 (调整篇)

超级跟踪控制 使恒速及匀加减速的偏差脉冲几乎为0的功能。 A5 请参照以下手册的“超级跟踪控制”。

MR-J5 用户手册 (调整篇)

轨迹跟踪型模型适应控制 可以减小往复运行时的轨迹误差。 A5 请参照以下手册的“轨迹跟踪型模型适应

控制”。

MR-J5 用户手册 (调整篇)
2  功能
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调整功能

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

自动调整 瞬间调谐 无需进行伺服电机的加减速运行，在伺服ON时以

较短的时间进行自动调整。可获得无过冲的响

应。由此，可节省增益调整的时间。

A5 请参照以下手册的“瞬间调谐”。

MR-J5 用户手册 (调整篇)

自动调谐 即使加载在伺服电机轴上的负载发生变化，也能

自动地将伺服增益调整为最佳。

A5 请参照以下手册的“调整功能的种类”。

MR-J5 用户手册 (调整篇)

一键式调整 仅通过按压按钮操作或单击MR Configurator2的

按钮即可进行伺服放大器的增益调整。此外，也

可以经由网络进行一键式调整。

A5 请参照以下手册的“一键式调整”。

MR-J5 用户手册 (调整篇)

自定义调整 模型适应控制 实现接近理想模型的高响应、稳定控制。因为是

2自由度型模型适应控制，所以可以单独调整对

指令的响应和对外部干扰的响应。此外，也可以

将该功能设为无效。

A5 请参照以下手册的“模型适应控制”。

MR-J5 用户手册 (调整篇)

增益切换功能 不仅可以切换旋转时和停止时的增益，还可以在

运行过程中使用输入软元件切换增益。

对应3等级增益切换及基于旋转方向的增益切

换。由此，可以按更具体的条件切换增益。

A5 请参照以下手册的“增益切换功能”。

MR-J5 用户手册 (调整篇)

调整支援 机器分析仪 只需连接安装有MR Configurator2的计算机与伺

服放大器，就可以分析机械系统的频率特性。

A5 请参照以下手册的“可与MR 

Configurator2配套使用的调整功能”。

MR-J5 用户手册 (调整篇)
2  功能
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I/O、监视

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

选件

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

工程工具

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

DI/DO 输入信号选择 (软元件选择) 可以将LSP (正转行程末端) 等输入软元件分配

到连接器的特定引脚中。

A5 请参照以下手册的“输入输出软元件的分

配”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)输出信号选择 (软元件设定) 可以将MBR (电磁制动互锁) 等输出软元件分配

到连接器的特定引脚中。

A5

输出信号 (DO) 强制输出 可以无需考虑伺服状态而强制地将输出信号设为

ON/OFF。应用于输出信号的接线检查等。

A5 58页 输出信号 (DO) 强制输出

ABZ相输出 可通过ABZ相信号对编码器或线性编码器的位置

进行输出。

A5 请参照以下手册的“ABZ相脉冲输出功能

”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

LED 状态显示 在7段LED显示部显示伺服的状态。 A5 37页 伺服放大器的开关设定和显示

部

模拟输入输出 模拟监视 实时以电压输出伺服的状态。 A5 请参照以下手册的“监视”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)监视 功率监视功能 根据伺服放大器内的速度和电流等数据计算驱动

功率和再生功率。通过MR Configurator2可以显

示消耗功率等。

A5

探针 当前位置锁存功能 将TPR1 (探针1)/TPR2 (探针2)/TPR3 (探针3) 

设为ON后，锁存当前位置。

A5 请参照以下手册的“探针”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

提升再生能力 简易共直流母线单元 可通过共直流母线方式连接来使用伺服放大器。

通过有效利用再生功率，可有效节能。此外，也

可减少接线用断路器及电磁接触器。

A5 请参照以下手册的“MR-CM简易共直流母

线单元”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

再生选件 应在伺服放大器的内置再生电阻器因产生的再生

功率过大而再生能力不足时使用。

A5 请参照以下手册的“再生选件”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

多功能再生共直流母线单元 伺服电机减速时产生的再生能量将转换为动力

源。可以与多台伺服放大器共享母线电压。

B0 请参照以下手册的“FR-XC多功能再生共

直流母线单元”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

安装软件 MR Configurator2 可使用计算机进行伺服参数设定、试运行和监视

等。

A5 44页 启动
2  功能
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保护功能

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

功能安全

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

报警 报警功能 运行发生了异常时，会显示报警及警告。发生报

警时，ALM (故障) 将变为OFF，并停止伺服电

机。发生了警告时，WNG (警告) 为ON。根据警

告内容，可能会停止伺服电机，也可能继续运

行。

A5 请参照以下手册的“报警功能”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

报警记录清除 清除报警记录。 A5 请参照以下手册的“报警记录”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

动力异常检测 断线检测功能 可检测主电路电源输入及伺服电机电源输出的断

线。

A5 请参照以下手册的“断线/误接线检测功

能”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

缩短惯性移动距离 强制停止减速功能 在强制停止2 (EM2)为OFF或发生报警时，使伺服

电机减速停止。

A5 请参照以下手册的“强制停止减速功能

”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

掉落保护 电磁制动互锁功能 在伺服OFF时或发生异常时，使电磁制动起动，

以防止升降轴掉落。

A5 请参照以下手册的“电磁制动互锁功能

”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

升降轴提升功能 通过使电磁制动的机械间隙部分退避至上方，防

止机械受损。

A5 请参照以下手册的“升降轴提升功能”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

制动保护 动态制动 在电源断开、发生报警时，使U/V/W的相间短路

并起动动态制动器。

A5 

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

安全监视功能 STO (Safe torque off)

(不使用功能安全参数时)

支持符合IEC/EN 61800-5-2的功能安全要求的

STO功能。可简单地构建设备的安全系统。

A5 请参照以下手册的“使用STO功能时”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

STO (Safe torque off)

(使用功能安全参数时)

基于从外部设备的输入信号，电子切断伺服电机

驱动能量。相当于IEC/EN60204-1的停止类别0。

B2 请参照以下手册的“功能安全”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

SS1 (Safe stop 1) 基于从外部设备的输入信号，开始减速。经过可

以确认停止的指定时间后，将执行STO功能 

(SS1)。相当于IEC/EN 60204-1的停止类别1。

B2

SBC (Safe brake control) 输出外部制动器控制用信号。 B2
2  功能
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瞬时停电对策

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

诊断

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

Tough Drive SEMI-F47功能 即使在运行过程中发生了瞬时停电时，也可以使

用电容器中所充电能来避免发生 [AL. 010 不足

电压]。应使用三相电源作为伺服放大器的输入

电源。使用单相AC 200 V作为输入电源时，无法

对应SEMI-F47规格。

A5 请参照以下手册的“SEMI-F47规格对应

”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

Tough Drive功能 即使在通常会发生报警的情况下，也会使设备继

续运行而不停止。Tough Drive功能，分为振动

Tough Drive和瞬停Tough Drive两种。

A5 请参照以下手册的“Tough Drive功能”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

驱动数据诊断 驱动记录 持续监视伺服的状态，并记录报警发生前后一段

时间的伺服状态变化的功能。可以通过点击MR 

Configurator2的驱动记录画面上的波形显示按

钮确认记录数据。

A5 请参照以下手册的“驱动记录”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

图表功能 可通过图表获取伺服状态的功能。 A5 请参照以下手册的“图表功能”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

可经由网络在多个伺服放大器中以同步的触发来

获取图表。

A5 

故障部位诊断 编码器通信诊断功能 可使用MR Configurator2来辨别编码器通信异常

的原因是伺服放大器的电路故障还是电缆/编码

器的故障。

A5 请参照以下手册的“编码器通信诊断功能

”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

寿命诊断 放大器寿命诊断功能 可以确认累计通电时间和冲击继电器的ON/OFF次

数及动态制动器使用次数。用于掌握伺服放大器

的有寿命部件 (如电容器及继电器等) 的更换时

期，以免发生故障。使用该功能时，需要MR 

Configurator2。

A5 请参照以下手册的“放大器寿命诊断功能

”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

电机寿命诊断功能 根据机械总移动量预测伺服电机及设备故障。用

于掌握伺服电机的更换时期。

A5

机械诊断功能 通过伺服放大器的内部数据，可以推定设备驱动

部的摩擦和振动成分，并可检测滚珠丝杠和轴承

等机械部件的异常。

A5 请参照以下手册的“机械诊断”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

自动设定检测滚珠丝杠和轴承等机械部件异常的

阈值。摩擦、振动成分、伺服电机总转数超出设

定的阈值范围时，将输出警告。通过使用该功

能，可以自动检测滚珠丝杠和轴承等的异常。

A5

推定齿轮的磨损、皮带的挠度 (皮带的张力下降

)，从而检测齿轮及皮带的异常。

A5

系统诊断 系统构成信息 使用MR Configurator2，可以监视伺服放大器的

型号、连接的伺服电机、编码器等信息。

A5 请参照以下手册的“系统构成显示”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)
2  功能
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记录

*1 Ver.表示伺服放大器的固件版本。记载的固件版本以上的伺服放大器可以使用该功能。

2.2 安全
需要保持系统的安全时，应由用户针对来自外部设备的非法访问采取对策。本公司对由于非法访问而引起的任何问题不承担责

任。

功能 详细功能 内容 Ver. *1 详细说明

 报警记录 对伺服放大器中发生的报警信息进行保存的功

能。保存的信息以时序保存，可用于报警的原因

调查等。

A5 请参照以下手册的“报警记录”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)
2  功能
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3 关于构造

3.1 各部位的名称

MR-J5-_G_-_N1

图为MR-J5-10G-RJN1。

编号 名称 用途 详细说明

(1) 显示部 通过3位7段的LED显示伺服的状态及报警编号。 37页 伺服放大器的开关设定

和显示部(2) 网络状态显示用LED 显示各种网络的状态。

(3) ID设定开关 (SW1/SW2) 应设定伺服放大器的节点地址。

(4) 拨码开关 (SW3) 变更至试运行模式时，应进行设定。(SW3-1)

(5) Ethernet电缆连接器 (CN1A) (IN port) 应连接控制器、伺服放大器或各种网络连接设备。 41页 CN1A/CN1B连接器LED

(6) Ethernet电缆连接器 (CN1B) (OUT port) 应连接伺服放大器及各种网络连接设备。

(7) USB通信用连接器 (CN5) 应与计算机连接。 

(8) 模拟监视连接器 (CN6) 输出模拟监视。 请参照以下手册的“连接器和信号

排列”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

(9) 功能安全输入输出信号用连接器 (CN8) 使用STO功能时，应连接外部安全继电器。使用其他安全监视功能

时，请参照以下手册的“功能安全”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

请参照以下手册的“使用STO功能

时”及“使用功能安全时”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

(10) 输入输出信号用连接器 (CN3) 应连接数字输入输出信号。 请参照以下手册的“连接器和信号

排列”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

(11) 编码器连接器 (CN2) 应连接伺服电机编码器或外部编码器。 34页 外部编码器的连接器

(12) *1 外部编码器用连接器 (CN2L) 应连接外部编码器。

RUN
MS

ERR
NS

SFTY

(1)

(3)
(4)

(2)

(5)

(6)

(7)

(8)

(9)

(10)

(11)

(12)

(13)

(19)(18)

(14)

(15)

(16)

(20)

(17)

显示部盖板内部

底面

侧面
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*1 MR-J5-_G-RJN1伺服放大器的情况。MR-J5-_G-N1伺服放大器无CN2L连接器。

*2 关于端子名称及端子排列，请参照以下手册的“外形尺寸图”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

■外部编码器的连接器
通过使用CN2L连接器，可连接ABZ相差动输出类型的外部编码器。可连接至MR-J5-_G_-N1伺服放大器及MR-J5-_G_-RJN1伺服放

大器的通信方式的外部编码器如下所示。

*1 需要MR-J4THCBL03M分支电缆。

*2 需要MR-J4FCCBL03M分支电缆。

*3 伺服电机编码器的通信方式为四线制时，不能使用CN2。应使用MR-J5-_G_-RJN1伺服放大器。

*4 热敏电阻应连接至CN2。

(13) 电池用连接器 (CN4) 使用了直驱电机的绝对位置检测系统的情况下，应连接绝对位置数

据保持用电池。

请参照以下手册的“绝对位置检测

系统”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

(14) 主电路电源连接器 (CNP1) *2 应连接输入电源。 请参照以下手册的“电源系统的说

明”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)
(15) 控制电路电源连接器 (CNP2) *2 应连接控制电路电源及再生选件。

(16) 伺服电机电源输出连接器 (CNP3) *2 应连接伺服电机。

(17) 充电指示灯 主电路存在电荷时亮灯。请勿在亮灯时进行电线的连接和更换等。 

(18) 电池座 应收放绝对位置数据保持用电池。 请参照以下手册的“外形尺寸图

”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

(19) 保护接地 (PE) 端子 应连接至控制柜的接地 (PE) 上。 请参照以下手册的“电源系统的说

明”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

(20) 额定铭牌 显示型号和容量等。 10页 额定铭牌

运行模式 外部编码器通信方式 连接器

MR-J5-_G_-N1 MR-J5-_G_-RJN1

线性伺服系统 二线制 CN2 *1 CN2 *1

四线制

ABZ相差动输出方式  CN2L *4

全闭环系统 二线制 CN2 *2 *3 CN2L

四线制 

ABZ相差动输出方式

标尺测量功能 二线制 CN2 *2 *3 CN2L

四线制 

ABZ相差动输出方式

编号 名称 用途 详细说明
3  关于构造
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MR-J5W_-_G-N1

编号 名称 用途 详细说明

(1) 显示部 通过3位7段的LED显示伺服的状态及报警编号。 37页 伺服放大器的开关设定

和显示部(2) ID设定开关 (SW1/SW2) 应设定伺服放大器的节点地址。

(3) 拨码开关 (SW3) 有试运行开关、控制轴无效开关。

(4) 网络状态显示用LED 显示各种网络的状态。

(5) 主电路电源连接器 (CNP1) 应连接输入电源。 请参照以下手册的“电源系统的说

明”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)
(6) 控制电路电源连接器 (CNP2) 应连接控制电路电源及再生选件。

(7) A轴伺服电机电源连接器 (CNP3A) 应连接A轴伺服电机。

(8) B轴伺服电机电源连接器 (CNP3B) 应连接B轴伺服电机。

(9) *1 C轴伺服电机电源连接器 (CNP3C) 应连接C轴伺服电机。

(10) 充电指示灯 主电路存在电荷时亮灯。请勿在亮灯时进行电线的连接和更换等。 

(11) 保护接地 (PE) 端子 应连接至控制柜的接地 (PE) 上。 请参照以下手册的“电源系统的说

明”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

(12) Ethernet电缆连接器 (CN1A) (IN port) 应连接控制器、伺服放大器或各种网络连接设备。 41页 CN1A/CN1B连接器LED

(13) Ethernet电缆连接器 (CN1B) (OUT port) 应连接伺服放大器及各种网络连接设备。

(14) USB通信用连接器 (CN5) 应与计算机连接。 

(15) 功能安全输入输出信号用连接器 (CN8) 使用STO功能时，应连接外部安全继电器。使用其他安全监视功能

时，请参照以下手册的“功能安全”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

请参照以下手册的“使用STO功能

时”及“使用功能安全时”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

(16) 输入输出信号用连接器 (CN3) 应连接数字输入输出信号。 请参照以下手册的“连接器和信号

排列”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

(17) A轴编码器连接器 (CN2A) 应连接A轴伺服电机编码器或外部编码器。 36页 外部编码器的连接器

(18) B轴编码器连接器 (CN2B) 应连接B轴伺服电机编码器或外部编码器。

(19) *1 C轴编码器连接器 (CN2C) 应连接C轴伺服电机编码器或外部编码器。

RUN
MS

ERR
NS

SFTY

(1)

(2)
(3)

(4)
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(14)

(15)

(16)

(17)

(18)
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(21)

(10)
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(6)
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(11)

(8)
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显示部盖板内部
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侧面
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*1 MR-J5 3轴伺服放大器的情况。

■外部编码器的连接器
可连接至MR-J5W2-_G-N1伺服放大器及MR-J5W3-_G-N1伺服放大器的通信方式的外部编码器如下所示。

*1 需要MR-J4THCBL03M分支电缆。

*2 需要MR-J4FCCBL03M分支电缆。

*3 伺服电机编码器的通信方式为四线制时，不能使用MR-J5W2-_G-N1。应使用MR-J5-_G-RJN1。

(20) 电池用连接器 (CN4) 使用了直驱电机的绝对位置检测系统的情况下，应连接绝对位置数

据保持用电池。

请参照以下手册的“绝对位置检测

系统”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

(21) 模拟监视连接器 (CN6) 输出模拟监视。 请参照以下手册的“连接器和信号

排列”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

(22) 额定铭牌 显示型号和容量等。 10页 额定铭牌

运行模式 外部编码器通信方式 连接器

MR-J5W2-_G-N1 MR-J5W3-_G-N1

线性伺服系统 二线制 CN2A *1

CN2B *1
CN2A *1

CN2B *1

CN2C *1
四线制

ABZ相差动输出方式  

全闭环系统 二线制 CN2A *2 *3

CN2B *2 *3


四线制 

ABZ相差动输出方式

标尺测量功能 二线制 CN2A *2 *3

CN2B *2 *3


四线制 

ABZ相差动输出方式

编号 名称 用途 详细说明
3  关于构造
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3.2 伺服放大器的开关设定和显示部
通过伺服放大器的开关设定，可以进行至试运行模式的切换及网络的设定。通过伺服放大器的显示部 (3位7段LED)，可以确认

网络的通信状态及报警的状态。

关于开关
在操作ID设定开关 (SW1/SW2) 及拨码开关 (SW3) 时，不可使用金属螺丝刀，应使用绝缘螺丝刀，否则金属螺丝刀碰到通电部

分时会导致故障。

将拨码开关 (SW3) 全部设定为“ON (上)”时，将变为厂商设定用的运行模式，并在显示部显示“off”。在厂商设定用的运

行模式下无法使用，因此应按照本节正确设定拨码开关 (SW3)。

各开关的设定可通过再次接通控制电路电源或软件复位设为有效。

以下对ID设定开关 (SW1/SW2) 及拨码开关 (SW3) 进行说明。

开关的构成

■1轴伺服放大器的情况

■2轴伺服放大器的情况

■3轴伺服放大器的情况

RUN
MS

ERR
NS

SFTY

1

ON

2

拨码开关 (SW3)3位7段LED

ID设定开关 (上位) (SW1) ID设定开关 (下位) (SW2)

厂商设定用 (SW3-2)
试运行切换开关 (SW3-1)

RUN
MS

ERR
NS

SFTY

1

ON

2 3 4

拨码开关 (SW3)3位7段LED

ID设定开关 (上位) (SW1) ID设定开关 (下位) (SW2)

B轴的控制轴无效开关 (SW3-3)

试运行切换开关 (SW3-1)
A轴的控制轴无效开关 (SW3-2)

厂商设定用

RUN
MS

ERR
NS

SFTY

1

ON

2 3 4

拨码开关 (SW3)3位7段LED

ID设定开关 (上位) (SW1) ID设定开关 (下位) (SW2)

B轴的控制轴无效开关 (SW3-3)
C轴的控制轴无效开关 (SW3-4)

试运行切换开关 (SW3-1)
A轴的控制轴无效开关 (SW3-2)
3  关于构造

3.2  伺服放大器的开关设定和显示部 37



38
试运行切换开关 (SW3-1)

将试运行切换开关设定为“ON (上)”后，将变为试运行模式。在试运行模式下使用MR Configurator2，即可使用JOG运行、定

位运行、机器分析仪等功能。

53页 试运行

控制轴无效开关 (SW3-2、SW3-3、SW3-4)

将控制轴无效开关设定为“ON (上)”后，该轴的伺服电机无法被控制器识别而处于无效轴状态。

ID设定开关 (SW1/SW2)

可通过伺服放大器的ID设定开关 (SW1/SW2) 设定节点地址。SW1表示高位，SW2表示低位。出厂状态的设定为01h。

关于节点地址的设定方法，请参照以下手册的“节点地址设定”。

MR-J5-G-N1/MR-J5W-G-N1 用户手册 (通信功能篇)

关于7段LED
通过7段LED可以确认网络的连接状态、伺服状态、报警或警告发生的状态。

显示的步骤

接通伺服电源后进行7段LED显示的步骤如下。系统完成检查且启动伺服放大器后显示与网络的连接状态。

*1 低位2位的段显示节点地址。

39页 网络连接中

*1

未连接控制器

控制器电源OFF

控制器电源ON
(网络通信开始)

伺服放大器电源ON

循环通信中

控制器连接中
3  关于构造
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报警显示

发生报警或警告时，将保持与网络的连接状态并显示报警的发生状态。在此以发生 [AL. 032.2 过电流] 的情况为例进行说

明。

■1轴伺服放大器的情况

■多轴伺服放大器的情况

3轴伺服放大器的情况下，显示B轴的报警发生状态后，显示C轴的报警发生状态。

网络连接中

网络的连接状态如下所示。以小数点形式显示伺服状态。

低位2位显示网络地址。

1轴伺服放大器 2轴伺服放大器 3轴伺服放大器

网络 地址

EtherCAT 以16进制显示节点地址。

网络状态显示 空白显示 状态显示

状态显示
(1位)

报警详细
(1位)

报警编号(3位)

报警编号显示

: 表示发生了报警。

报警详细显示 空白显示

1.6 s以后 0.2 s以后

0.2 s以后

0.8 s以后 0.8 s以后 0.8 s以后

状态显示

B轴状态显示
(1位)

报警详细
(1位)

报警编号(3位)

报警编号显示 报警详细显示 空白显示

0.8 s以后 0.8 s以后 0.8 s以后

网络状态显示 空白显示 状态显示

A轴状态显示
(1位)

报警详细
(1位)

报警编号(3位)

报警编号显示

: 表示发生了报警。

报警详细显示 空白显示

1.6 s以后 0.2 s以后

0.2 s以后

0.8 s以后 0.8 s以后 0.8 s以后

0.2 s以后

伺服状态

熄灯：显示Ready-off、伺服OFF状态。
闪烁：显示Ready-on、伺服OFF状态。
亮灯：显示Ready-on、伺服ON状态。

A轴伺服状态

B轴伺服状态

熄灯：显示Ready-off、伺服OFF状态。
闪烁：显示Ready-on、伺服OFF状态。
亮灯：显示Ready-on、伺服ON状态。

A轴伺服状态

B轴伺服状态

C轴伺服状态

熄灯：显示Ready-off、伺服OFF状态。
闪烁：显示Ready-on、伺服OFF状态。
亮灯：显示Ready-on、伺服ON状态。
3  关于构造
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网络未连接

按轴显示网络的连接状态。

以下为循环通信中的7段LED显示。

1轴伺服放大器 2轴伺服放大器 3轴伺服放大器

显示 内容

未连接至控制器的状态。

ESM状态机的状态转换图中的Pre-Operational状态。

ESM状态机的状态转换图中的Safe-Operational状态。

ESM状态机的状态转换图中的BootStrap状态。

网络状态显示 A轴网络状态显示

B轴网络状态显示

A轴网络状态显示

B轴网络状态显示

C轴网络状态显示
3  关于构造
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其他的状态显示

CN1A/CN1B连接器LED
以下为CN1A/CN1B连接器的LED显示。

显示 状态 内容

试运行模式 设定了试运行模式。

CPU错误 发生了CPU的看门狗错误。

 厂商设定用。

正在初始化 正在进行参数等的初始化的状态。

LED 名称 亮灯状态 内容

L ER (CN1A/CN1B) 回线错误状态 亮灯 正在接收异常数据。

Link/Activity (CN1A/CN1B) 43页 LED显示

红色 (L ER)

绿色 (Link/Activity)
红色 (L ER)

绿色 (Link/Activity)
3  关于构造
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显示部LED
以RUN MS/ERR NS的LED状态表示伺服放大器的网络状态。

LED 内容

RUN

MS

(绿色)

43页 LED显示

ERR

NS

(红色)

SFTY

(绿色)

熄灯：表示功能安全无法动作的状态。

亮灯：表示功能安全可以动作的状态。

RUN
MS

ERR
NS

SFTY
3  关于构造
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LED显示
RUN MS (RUN LED)、ERR NS (ERROR LED) 及Link/Activity的各LED，其动作情况遵循EtherCAT标准 (ETG.1300 EtherCAT 

Indicator and Labeling Specification)。

LED显示的定义

LED的状态的定义如下所示。

LED显示的内容

■RUN MS (RUN LED)
RUN LED显示EtherCAT的通信状态 (ESM状态)。

■ERR NS (ERROR LED)
ERROR LED显示EtherCAT通信发生异常。

■Link/Activity LED (OUT port/IN port)
Link/Activity LED显示每个EtherCAT通信端口的链接状态。

LED状态 定义

亮灯 持续亮灯的状态

熄灯 持续熄灯的状态

快闪 以10 Hz周期 (每50 ms) 反复亮灯和熄灯的状态

慢闪 以2.5 Hz周期 (每200 ms) 反复亮灯和熄灯的状态

单闪 反复进行200 ms的亮灯和1000 ms的熄灯的状态

双闪 反复进行200 ms亮灯 → 200 ms熄灯 → 200 ms亮灯 → 1000 ms熄灯的状态

LED 内容

状态 颜色

熄灯  显示切断电源时或Init状态。

慢闪 绿色 显示Pre-Operational状态。

单闪 显示Safe-Operational状态。

亮灯 显示Operational状态。

LED 内容

状态 颜色

熄灯  无异常

慢闪 红色 显示目前的状态为无法按照主站的指示变更EtherCAT状态。

单闪 显示目前的状态为因内部异常而自发变更了EtherCAT状态。

双闪 显示发生了Sync manager的看门狗异常。

亮灯 显示发生了看门狗超时等致命的异常。

LED 内容

状态 颜色

熄灯  显示切断电源时或未建立链接的状态。

亮灯 绿色 显示链接建立且无流量的状态。

快闪 显示链接建立且无流量的状态。
3  关于构造
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4 启动

 • MR-J5_-_G-_N1伺服放大器可通过软件版本1.105K以上的MR Configurator2进行设定。

 • 本章对使用软件版本1.100E的MR Configurator2的启动进行说明。

 • 应在运行前确认各伺服参数。否则可能会因机器原因而导致预料之外的动作。

使用线性伺服电机的情况下，应在阅读时将文章中的语句如下替换。

 • 负载转动惯量比 → 负载质量比

 • 转矩 → 推力

伺服参数设定方法

 • 由于伺服参数可能会经由网络被控制器更改。因此，请勿接通控制器的电源或将控制器与网络电缆相连接，

以免伺服参数被更改。

MR Configurator2是进行伺服参数设定、图表的测定/显示、试运行等的软件。本章将对安装了MR Configurator2的计算机与

伺服放大器连接后启动伺服放大器的步骤进行说明。关于MR Configurator2的详细使用方法，请参照MR Configurator2的帮

助。

1. 通过USB电缆将伺服放大器与计算机进行连接。应接通伺服放大器的控制电路电源。

CN5

伺服放大器

USB电缆
MR-J3USBCBL3M
(选件)

至USB
连接器

计算机
4  启动
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2. 启动MR Configurator2，创建新的工程。连接设定应选择USB。应选择伺服放大器的机型。

3. 从项目树选择参数后，参数设定画面将开启。
4  启动
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4. 从参数设定画面的显示选择项目树中，选择要设定的伺服参数组。

5. 变更伺服参数后，应点击“选择项目写入”或“轴写入”。
4  启动
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6. 再次接通电源或进行软件复位后，伺服参数的简称前标有*及**的伺服参数变为有效。应点击MR Configurator2的软件复

位，进行软件复位。
4  启动
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4.1 初次接通电源的情况

 • 关于控制器的设定，请参照控制器的手册。

 • 关于增益调整，请参照下述手册。

MR-J5 用户手册 (调整篇)

初次接通电源时，应按照以下步骤进行启动。

步骤 内容 参照章节

1. 安装及接线 应进行伺服放大器及伺服电机的安装及接线。 MR-J5 用户手册 (硬件篇)

2. 通过试运行模式进行伺服电

机单体的试运行

应在伺服电机与机器分离的状态下尽可能以低速进行运行，来确认伺服电机是否

正确旋转。

49页 通过试运行模式进行

伺服电机单体的试运行

3. 设备构成的设定 应设定符合设备构成的各参数。 50页 设备构成的设定

4. 控制器相关的设定 应根据控制器的指令进行所需设定。 50页 控制器相关的设定

5. 通过控制器指令运行 应通过控制器对伺服放大器发出指令，并尽可能以低速进行运行来确认伺服电机

正确旋转。

51页 通过控制器指令运行

6. 正式运转  
4  启动
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通过试运行模式进行伺服电机单体的试运行

 • 发生预料之外的运行方式时，应使用EM2 (强制停止2) 进行停止。

应确认伺服放大器及伺服电机是否正常动作。应在伺服电机与机器分离的状态下，使用试运行模式确认伺服电机是否正确旋

转。本项对通过JOG运行确认伺服电机动作的方法进行说明。试运行以外还有定位运行、程序运行等。

53页 试运行

在线性伺服电机控制模式下，不可使用JOG运行。应使用定位运行等来确认线性伺服电机的运行状态。

54页 通过试运行驱动电机

1. 应将电源设为OFF。

2. 应将试运行切换开关 (SW3-1) 设为“ON (上)”。

3. 应将伺服放大器的电源设为ON。初始化结束后，显示部将变为如下显示。

此显示为1轴伺服放大器的情况。

4. 通过MR Configurator2打开JOG运行画面。

RUN
MS

ERR
NS

SFTY

1

ON

2

SW3-1设为“ON (上)”

试运行中状态显示
4  启动
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5. 输入电机转速、加减速时间常数后，通过点击“正转CCW”或“反转CW”即可运行伺服电机。伺服电机仅会在点击按钮期

间动作。最初应发出低速指令确认机器的运行状态。

6. 完成试运行后，应切断电源并将试运行切换开关 (SW3-1) 设为“OFF (下)”。

设备构成的设定
根据设备构成设定各功能的伺服参数。关于详细内容，请参照下述手册。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

控制器相关的设定
应根据所连接的网络，参照下述手册进行网络连接的设定。

应根据通过控制器使用的控制模式，设定伺服参数。

应对控制器指令下的运行所需的各伺服参数进行设定。

项目 内容

旋转/移动方向选择 变更旋转/移动方向 (POL) 时，应变更伺服参数。

行程限位功能 可以使用限位开关来限制伺服的移动区间。应根据限位开关的连接方法进行设

定。

到位设定 可以通过到位确认定位的完成状态。应根据需要进行设定。

强制停止减速功能 关闭EM2 (强制停止2) 时，停止伺服电机。应进行减速时间常数等的设定。

升降轴提升功能 在升降轴时，使轴稍微退避至上方。在升降轴上使用带电磁制动器的伺服电机

时，应根据需要进行设定。

网络 参照手册

EtherCAT MR-J5-G-N1/MR-J5W-G-N1 用户手册 (通信功能篇)

项目 内容 参照

网络标准模式 在CiA 402规定的csp/csv/cst等模式下运行。 请参照以下手册的“控制模式”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

项目 内容 参照

指令单位选择功能 可选择速度指令的单位。

速度指令的单位的初始设定为pulse/s。

请参照以下手册的“指令单位选择功能”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

电子齿轮设定 应对控制器的指令单位和放大器指令单位进行相关

设定。

请参照以下手册的“电子齿轮功能”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

原点复位 不使用控制器的原点复位功能，而是通过放大器的

功能进行原点复位时，应进行所需设定。

请参照以下手册的“控制模式”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)
4  启动
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通过控制器指令运行
按照控制器发出的指令，确认伺服电机正确旋转。最初应发出低速指令，确认伺服电机的旋转方向等。不朝预想方向动作时，

应检查输入信号。

1. 在MR Configurator2中打开批量显示画面。应确认伺服电机转速、负载率等项目没有问题。

2. 同样地打开输入输出监视画面。应确认输入输出信号没有问题。
4  启动
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4.2 启动时的注意事项

电源接通时的注意事项

 • 在使用旋转型伺服电机的绝对位置检测系统时，初次接通电源时，会发生 [AL. 025 绝对位置丢失]，无法设为伺服ON。切

断电源后再接通即可解除。

 • 在伺服电机因外力等而旋转的状态下接通电源时，可能会发生报警。应在伺服电机停止的状态下接通电源。关于详细内容，

请参照所使用的伺服电机及编码器的手册。

停止

出现以下状态时，伺服放大器将中断并停止伺服电机的运行。通过网络指令运行时，可能会因为控制器指令而停止。

网络切断时的注意

切断系统的电源及切断伺服放大器所连网络时，可能需要按照指定的方法进行操作。关于详细内容，请参照以下手册的“网络

切断”。

MR-J5-G-N1/MR-J5W-G-N1 用户手册 (通信功能篇)

4.3 启动时的故障排除

使用MR Configurator2的调查

使用MR Configurator2，可以调查伺服电机不旋转的原因。

在“不旋转的原因显示”中对通过对象轴的伺服放大器取得的伺服电机不旋转的原因进行显示。不旋转的原因不存在时，不旋

转的原因显示中将为空白。离线或无法取得时，不旋转的原因将显示为“- - - -”。

操作/指令 停止状态

发生报警 使伺服电机减速停止。但是，也有动态制动起动而停止的报警。关于报警的详细内容，请参照下述手册。

MR-J5 用户手册 (故障排除篇)

EM2 (强制停止2) OFF 使伺服电机减速停止。发生 [AL. 0E6 伺服强制停止警告]。在转矩模式时，EM2是具备与EM1相同功能的软元件。

STO (STO1、STO2) OFF 基本电路被切断，伺服电机因动态制动起动而停止。

关闭限位开关 LSP (正转行程末端)、LSN (反转行程末端)、FLS (上限行程限位) 或RLS (下限行程限位) 设为了OFF时，将缓慢停止并进

行伺服锁定。可以向反方向运行。
4  启动
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4.4 设定的复制
完成了设定的伺服放大器的参数，可复制到其他的伺服放大器。应在将运转中的设备的伺服放大器替换为其他的伺服放大器、

或启动多个同样构成的设备等情况下，利用此设定。

限制事项

■以下内容不会被复制。应在复制后根据需要进行设定。

■以下内容不会被复制。
 • 报警记录数据

 • 驱动记录数据

使用MR Configurator2复制
1. 在MR Configurator2中设定的内容，可作为工程进行保存。

2. 应打开已设定的工程，使用USB电缆，将新写入设定的伺服放大器与计算机进行连接。应接通伺服放大器的控制电路电

源。

3. 应通过MR Configurator2写入需要的数据。写入后，应根据需要再次接通电源或进行软件复位。

4.5 试运行
正式运行前，可以通过试运行确认机械的动作。可以使用计算机和MR Configurator2，进行JOG运行、定位运行、输出信号强

制输出、程序运行等。

注意事项

 • 试运行模式用于确认伺服的运行状况。不用于确认机械的运行。请勿与机械组合使用。应在伺服电机单体上使用。

执行方法
可通过MR Configurator2进行试运行。执行试运行后，为了恢复为常规运行，应再次接通电源或进行软件复位。

 • 应在解除了强制停止的状态下进行试运行。关于强制停止，请参照以下手册的“强制停止减速功能”。

MR-J5 用户手册 (功能篇)

项目 内容

原点复位 原点的信息不会被复制。应再次进行原点复位。

机械寿命诊断 机械寿命诊断的信息有可能无法继续保持。请参照以下手册的“机械诊断”，

进行所需的设定。

MR-J5 用户手册 (功能篇)
4  启动
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试运行模式
通过将伺服放大器设定为试运行模式，可以在使用USB电缆连接了计算机与伺服放大器的状态进行试运行。

1. 应将电源设为OFF。

2. 应将试运行切换开关 (SW3-1) 设为“ON (上)”。

3. 应将伺服放大器的电源设为ON。初始化结束后，显示部将变为如下显示。

4. 应使用MR Configurator2，进行试运行。

54页 通过试运行驱动电机

5. 完成试运行后，应切断电源并将试运行切换开关 (SW3-1) 设为“OFF (下)”。

通过试运行驱动电机

JOG运行

可以在无控制器指令的状态下进行JOG运行。可以进行指定速度的电机运行。应通过MR Configurator2的JOG运行画面进行操

作。

■电机运行设定 (1)
应设定JOG运行的电机速度、加减速时间常数。变更为允许速度时，应在 [Pr. PA28.4 速度范围限制选择] 中进行设定。

■限位开关自动ON (2)
限位开关未连接的状态下也可进行JOG运行。运行时应充分注意避免机械的碰撞。

■运行操作 (3)
可对运行开始、暂停、停止、强制停止进行操作。点击运行开始时，将开始运行。

“仅在长按正转、反转按钮中运行”的复选框为ON时，在点击“正转CCW”、“反转CW”后直至点击“停止”或“强制停止

”，将继续运行。

RUN
MS

ERR
NS

SFTY

1

ON

2

SW3-1设为“ON (上)”

试运行中状态显示

(1)

(2)

(3)
4  启动
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定位运行

不使用控制器时也可进行定位运行。应通过MR Configurator2的定位运行画面进行操作。

■电机运行设定 (1)
应设定定位运行的电机速度、加减速时间常数、移动量。变更为允许速度时，应在 [Pr. PA28.4 速度范围限制选择] 中进行

设定。

■限位开关 (2)
将限位开关设为自动ON后，在不连接限位开关的状态下也可进行定位运行。运行时应充分注意避免机械的碰撞。

■Z相信号移动 (3)
进行了勾选时，伺服电机将在定位运行后移动至最初的Z相信号。

■运行操作 (4)
可对运行开始、暂停、停止、强制停止进行操作。点击运行开始后，在指定的运行条件下开始运行。

■反复运行 (5)
勾选“反复运行有效”后，可进行反复运行。勾选“磨合功能有效”后，在点击“停止”或“强制停止”前，将持续运行。应

设定反复模式、停留时间、动作次数。

■运行状态 (6)
显示反复运行过程中的运行状态及动作次数。

(1)

(2)

(3)

(4)

(5)

(6)
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程序运行

可以不使用控制器而进行组合了多种运行曲线的定位运行。应通过MR Configurator2的程序运行画面进行操作。关于详细内

容，请参照MR Configurator2的帮助。

1. 应打开MR Configurator2的程序运行画面。

2. 在程序运行画面中点击“程序编辑”后，将打开程序编辑画面。

输入程序后，应点击OK。关于程序的指令，请参照MR Configurator2的帮助。

编号 项目 画面操作

(1) 程序显示 显示程序。编辑显示内容时，应点击“程序编辑”。

(2) 运行操作 可对运行开始、暂停、停止、强制停止进行操作。点击运行开始后，开始按照程序运行。

(3) 反复执行 显示执行次数。勾选“磨合功能”后，运行程序可反复执行。

(1)

(2)

(3)
4  启动
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无电机运行

 • 无电机运行，无法在线性伺服电机控制模式及直驱电机控制模式时使用。

在伺服放大器不连接伺服电机的状态下，针对控制器的指令，可以发出如同伺服电机动作时的输出信号、或进行状态显示。可

以用于控制器的顺控检查。应在解除了强制停止的状态下使用。应在伺服放大器上连接控制器后使用。

要进行无电机运行时，应设定 [Pr. PC05.0 无电机运行选择] = “1” (有效)。要结束无电机运行时，应设定 [Pr. PC05.0] 

= “0” (无效)。

负载条件

在以下条件进行运行。应注意可能与实际的机械条件不同。

报警

进行无电机运行时，一部分报警、警告不会发生。以下示例为不会发生的报警。

 • [AL. 016 编码器初始通信异常1]

 • [AL. 01E 编码器初始通信异常2]

 • [AL. 01F 编码器初始通信异常3]

 • [AL. 020 编码器常规通信异常1]

 • [AL. 021 编码器常规通信异常2]

 • [AL. 025 绝对位置丢失]

 • [AL. 092 电池断线警告]

 • [AL. 09F 电池警告]

负载项目 条件

负载转矩 0

负载转动惯量比 [Pr. PB06 负载转动惯量比/负载质量比]
4  启动
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输出信号 (DO) 强制输出
可以无需考虑伺服状态而强制地将输出信号设为ON/OFF。应用于输出信号的接线检查等。应通过MR Configurator2的DO强制输

出画面进行操作。

通过点击各信号的ON/OFF，可操作输出信号的ON/OFF。检查完成后，应点击试运行模式解除，结束输出信号 (DO) 强制输出。
4  启动
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4.6 伺服放大器设定初始化
使用工程工具 (MR Configurator2随附的MR Mode Change)，可进行伺服放大器设定的初始化。

但是，电源ON累计时间及冲击继电器ON/OFF次数等与伺服放大器本体相关的信息不能初始化。

 • 伺服放大器的存储区域有寿命限制。请勿频繁使用此功能。

 • 应切断网络连接后，在通过USB直接连接MR Mode Change的状态下进行初始化。

使用MR Mode Change的初始化步骤
应打开MR Mode Change，使用USB电缆连接要进行初始化的伺服放大器与计算机。应接通伺服放大器的控制电路电源。

应确认已勾选“返回出厂状态”并点击“写入”按钮。写入后，应再次接通电源或进行软件复位。

再次接通电源或进行软件复位后，在伺服放大器启动时将进行伺服放大器设定的初始化。应确认读取伺服放大器的设定后进行

了初始化。

CN5

伺服放大器

USB电缆
MR-J3USBCBL3M
(选件)

至USB
连接器

计算机
4  启动
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5 维护检查

5.1 检查项目

注意事项

 • 请勿拆卸、修理及改造产品。

 • 修理及更换部件请联系附近的Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd.。

 • 请勿进行伺服放大器的绝缘电阻测定 (电阻测试)，否则会导致故障。

定期检查
应进行以下检查。

 • 应确认端子台的螺丝没有松动。若有松动应对其进行紧固。

 • 应确认电缆等无损坏及裂纹。特别是在伺服电机为可动的情况下，应根据使用条件定期进行检查。

 • 应确认连接器已正确安装至伺服放大器。

 • 应确认电线没有从连接器上脱落。

 • 应确认伺服放大器上没有灰尘堆积。

 • 应确认伺服放大器没有发出异常声音。

 • 应确认紧急停止电路可正常动作，例如通过紧急停止开关可即时停止运行并切断电源等。

5.2 部件寿命
部件的更换寿命如下所述。但是，根据不同的使用方法和环境条件，更换寿命也会有变化，发现异常时需要进行更换。部件更

换可以委托Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd.。

平滑电容器

在有空气调节的正常环境条件 (标高1000 m以下时，环境温度为40 ℃以下，标高高于1000 m但不超过2000 m时，环境温度为

30 ℃以下) 下连续运行时，寿命为10年(三相电源输入)。平滑电容器受纹波电流等影响特性会变坏。电容器的寿命在很大程

度上取决于环境温度和使用条件。

继电器类

由于开关电流导致了触点磨损从而发生接触不良。受电源容量影响，寿命为电源接通次数、EM1 (强制停止1) 导致的强制停止

次数及控制器发出的紧急停止指令次数10万次。

伺服放大器冷却风扇

冷却风扇的轴承使用寿命为5万小时 ～ 7万小时。因此，连续运行的情况下，通常第7 ～ 8年就需要更换冷却风扇。此外，检

查时若发现有异常声音或异常振动，也需要进行更换。上述寿命是在环境温度的年平均值为40 ℃，无腐蚀性气体、易燃气

体、油雾及灰尘的环境下的使用寿命。

部件名 寿命标准

平滑电容器 10年

继电器 电源接通次数、EM1 (强制停止1) 导致的强制停止次数及控制器发出的紧急停

止指令次数10万次

冷却风扇 5万小时 ～ 7万小时 (7年 ～ 8年)

绝对位置用电池 请参照以下手册的“绝对位置检测系统”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)
5  维护检查
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5.3 风扇模块的更换
伺服放大器的内部电路有可能发生静电损坏。应遵守以下事项。

 • 应对人体以及作业台进行接地。

 • 请勿用手直接接触连接器的引脚或电器部件等导电部分。

风扇模块是由冷却风扇和盖板组成的一体式结构。

风扇模块对应表

更换方法

关于风扇模块的更换方法，请参照以下手册的“风扇模块的更换方法”。

MR-J5 用户手册 (硬件篇)

伺服放大器 风扇模块

MR-J5-70G-_N1/MR-J5-100G-_N1 MR-J5-FAN1

MR-J5-200G-_N1/MR-J5-350G-_N1 MR-J5-FAN2

MR-J5-500G-_N1 MR-J5-FAN3

MR-J5-700G-_N1 MR-J5-FAN4

MR-J5W2-44G-N1 MR-J5W-FAN1

MR-J5W3-222G-N1/MR-J5W3-444G-N1 MR-J5W-FAN2

MR-J5W2-77G-N1/MR-J5W2-1010G-N1 MR-J5W-FAN3

MR-J5-200G4-_N1/MR-J5-350G4-_N1 MR-J5-FAN2
5  维护检查

5.3  风扇模块的更换 61



62
6 国际标准的规则

6.1 日本国外规格的对应
关于日本国外规格的对应，请参照以下手册。

安全使用MR-J5 AC伺服 (IB(NA)-0300391)

6.2 联合国关于危险货物运输的建议书中的AC伺服放大器
电池的对应

随着联合国关于危险货物运输的建议书 (以下称为“联合国建议书”) 的第15版 (2007年) 的发行，国际民用航空组织 

(ICAO) 的技术方针 (ICAO-TI) 及国际海事组织 (IMO) 的国际海运危险货物规则 (IMDG Code) 也对锂金属电池的运输规定做

了部分修改。

因此，对通用AC伺服电池的包装箱记载内容也进行了部分变更。

这些变更不涉及产品的功能和性能。

对象机型

■电池 (单电池)

■电池模块 (电池组)

目的

为了锂金属电池的更安全运输。

建议书修订内容

在联合国建议书第15版及ICAO-TI 2009-2010版修订内容的基础上，根据IATA危险品规则书第54版 (2013年1月1日生效) 对有

关锂金属电池的海运、空运进行了如下内容的变更。此外，对锂金属电池做出区分，单个为UN3090，安装在设备中或与设备包

装在一起的为UN3091。

■锂金属电池单独运输

型号 选件型号 形态 锂含量 电池质量 备注

ER6 MR-J3BAT 单电池 0.65 g 16 g 锂含量超过0.3 g，根据包装条件的不同，按危险品 

(Class 9) 处理。ER17330 MR-BAT 单电池 0.48 g 13 g

A6BAT 单电池 0.48 g 13 g

型号 选件型号 形态 锂含量 电池质量 备注

ER6 MR-J2M-BT 电池组 (7节) 4.55 g 112 g 锂含量超过2 g的电池组，无论包装条件如何，均按危险

品 (Class 9) 处理。

CR17335A MR-BAT6V1 电池组 (2节) 1.20 g 34 g 锂含量超过0.3 g，根据包装条件的不同，按危险品 

(Class 9) 处理。MR-BAT6V1SET(-A) 电池组 (2节) 1.20 g 34 g

MR-BAT6V1BJ 电池组 (2节) 1.20 g 34 g

包装条件 分类 主要的必要事项

锂含量为1 g以下，每个包装含8个以下的单电池 UN3090 PI968 Section  包装须满足1.2 m跌落试验的合格要求，必须粘贴锂电池操作

标签 (尺寸：120  110 mm)锂含量为2 g以下，每个包装含2个以下的电池组

锂含量为1 g以下，每个包装含超过8个的单电池 UN3090 PI968 Section IB 包装须满足1.2 m跌落试验的合格要求，必须粘贴锂电池操作

标签 (尺寸：120  110 mm)
必须粘贴Class 9危险性标签等作为危险品 (Class 9) 处理

锂含量为2 g以下，每个包装含超过2个的电池组

锂含量超过1 g的单电池 UN3090 PI968 Section IA 包装须满足Class 9包装要求，必须粘贴Class 9危险性标签

等作为危险品 (Class 9) 处理
锂含量超过2 g的电池组
6  国际标准的规则
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■锂金属电池与设备包装在一起及安装在设备中运输
 • 与设备包装在一起时，应遵守UN3091 PI969的必要事项。根据锂含量/包装条件，可分为Section /Section 。

 • 安装在设备中时，应遵守UN3091 PI970的必要事项。根据锂含量/包装条件，可分为Section /Section 。此外，根据每个

包装物的电池个数/合计质量的不同，有时不需要特别处理。

本公司含有电池插图的操作标签

■包装箱变更内容
在对象电池的包装箱上增加以下注意文字。

“内部为锂金属电池。运输时有限制。”

■用户运输时的注意事项
进行海运及空运时，需要在包装箱上粘贴操作标签 (参照上述示例)。此外，在放有多个本公司包装的大型包装件上也必须粘

贴操作标签。作为危险品 (Class 9) 处理时，需要危险品申告书及进行Class 9包装。运输时，应将指定样式的操作标签及危

险品申告书粘贴在包装箱及大型包装件上。

IATA危险品规则书每年都进行修订，其要求事项也会发生变化。用户运输锂电池时，托运责任人为用户。因此用户必须确认最

新版的IATA危险品规则书。

*联合国编号的位置
**添加信息的电话号码的位置

本公司含有电池插图的操作标签示例
(从2017年1月1日起可以使用)
6  国际标准的规则
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6.3 关于对应欧洲新电池指令的标志
以下对粘贴于通用AC伺服电池上的对应欧洲新电池指令 (2006/66/EC) 的标志进行说明。

 • 该标志仅在欧盟各国中有效。

该标志由EU指令2006/66/EC第20条“给最终用户的信息”及附带书指定。

三菱电机的产品是在考虑了循环再利用的基础上，使用高品质的材料和部件设计、制造而成的。

上述标志表示在报废电池和蓄电池时，必须与普通垃圾分开处理。

上述标志的下方标有元素符号时，表示电池或蓄电池中含有超出标准浓度的重金属。

浓度标准如下。

Hg：汞 (0.0005 %)，Cd：镉 (0.002 %)，Pb：铅 (0.004 %)

欧盟中对使用过的电池及蓄电池有分开收集的系统，所以请在各地区的收集/再利用中心正确处理电池及蓄电池。

请共同努力保护我们的地球环境。
6  国际标准的规则
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6.4 中国强制性产品认证制度 (CCC认证制度) 的对应

前言

向中国出口、流通和销售时，有需要中国强制性产品认证制度  (CCC认证制度) 的对应的产品。本节将对CCC认证制度的概要

进行说明。本公司的伺服产品非该制度的对象产品。

CCC认证制度的概要

CCC认证制度是中国2003年8月开始执行的产品认证制度。在中国以保护消费者、确保安全等为目的，有现状安全、EMC (电磁

兼容性) 、安全 + EMC、消防器材、无线LAN5种认证。指定的产品如果没有取得该制度的认证，则无法向中国出口、流通和销

售。

符合技术标准并取得认证的产品 (或自我声明的产品) 必须显示指定的标记 (CCC标记) 。适用的技术标准多数是符合IEC (国

际电工委员会) 和CISPR (国际无线电干扰特别委员会) 等国际规格的中国规格 (GB规格) 。

判定结果

共指定了20种类、158种产品为对象产品 (2014年第45号公告) 。关于伺服产品是否需要CCC认证制度的对应如下所示。

*1 在判断CCC认证制度的对应产品目录中，虽然包含750 W以下的小型电机，但由于以下原因判定为对象外。

小型电机中的防爆和控制电机 (伺服电机，步进电机) 为对象外。

*2 本公司的选件电缆使用了产品目录的电缆分类以外的电线。

机型 判定

AC伺服放大器 对象外

AC伺服电机 *1 对象外

选件品 *2 对象外

CCC标记
6  国际标准的规则
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6.5 中国版RoHS的对应

概要

关于2007年3月1日实施的“电子信息产品污染控制管理办法”，作为取代其的RoHS修订规则，“电器电子产品有害物质限制使

用管理办法”从2016年7月1日开始实施。

此外，有害物质是指与欧洲RoHS指令 (2011/65/EU) 相同的六种物质 (铅、汞、镉、六价铬、多溴联苯 (PBB)、多溴二苯醚 

(PBDE)) 及国家规定的其他有害物质 (当前没有相应的有害物质)。

中国版RoHS对应情况

下表是本公司产品的六种有害物质的含有情况与环境保护使用期限标识相关的总结一览表。下表基于SJ/T11364的规定编制而

成。

*1 ：表示该有害物质在该部件所有均质材料中的含量均在GB/T26572规定的限量要求以下。

：表示该有害物质在该部件的至少一种均质材料中的含量超出GB/T26572规定的限量要求。

*2 根据“电子电气产品有害物质限制使用标识要求”、[SJ/T11364-2014] 的表示

部件名称 有害物质 (物质名称/阈值/标准) *1 环境保护

使用期限

标志 *2

备注

铅

(Pb)

汞

(Hg)

镉

(Cd)

六价铬

(Cr(VI))

PBB PBDE

阈值：镉：0.01 wt% (100 ppm)，镉以外：0.1 wt% (1000 ppm)

伺服放大器

伺服系统控制器

安装电路板       

冷却风扇      

树脂壳体      

板金、螺丝      

伺服电机 托架       

安装电路板      

树脂壳体      

铁心、电线      

电缆加工品 电线       包括连接器组

件连接器      

选件模块 安装电路板       

树脂壳体      

板金、螺丝      

该标志表示在中国制造/销售的产品中含有特定有害物质。

只要遵守本产品的安全及使用方面的注意事项，从生产日算起的使用期限内不会造成环境污染或对人体、财产产生深刻的影响。

该标志表示生产的产品中不含有特定有害物质。
6  国际标准的规则
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与欧洲RoHS的差异

符合欧洲RoHS指令中的排除项目的条款在中国版RoHS中没有相应内容。因此，即使已符合欧洲RoHS指令，有可能中国版RoHS中

标为含有 ()。

以下为欧洲RoHS指令的主要排除项目及其示例。

 • 作为机械加工所需的合金成分，钢材中及镀锌钢板中含有最多0.35 wt%的铅，作为合金成分铝中含有最多0.4 wt%的铅及铅

含量为4 wt%以下的铜合金 (例：黄铜嵌件螺母)。

 • 高熔点焊锡中含有的铅 (即含铅量为质量的85 %以上的以铅为基础的合金)。

 • 电容内的介电陶瓷以外的玻璃中或陶瓷中含有铅的电器电子部件 (例：压电元件) 等。

 • 以玻璃或陶瓷为主要材料的化合物中含有铅的电器电子部件 (例：片式固定电阻器) 等。
6  国际标准的规则
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7 伺服参数

关于本章未记载的参数，请参照以下手册。

MR-J5-G/MR-J5W-G 用户手册 (参数篇)

7.1 基本设定伺服参数组 ([Pr. PA_ _ ])

[Pr. PA01_运行模式 (**STY)]

[Pr. PA01.1_运行模式选择]

0：标准控制模式

4：线性伺服电机控制模式

6：直驱电机控制模式

[Pr. PA01.4_全闭环运行模式选择]

应选择全闭环控制模式的有效/无效。

MR-J5-_G_-N1的情况下，全闭环控制模式时无法使用四线制的外部编码器通信方式。应使用MR-J5-_G_-RJN1。

线性伺服电机控制模式下，将该伺服参数设定为“1”时，会发生 [AL. 037 参数异常]。

在MR-J5W3-_G-N1中设定“1”后，将发生 [AL. 037]。

0：无效 (半闭环控制模式)

1：有效 (全闭环控制模式)

[Pr. PA01.7_厂商设定用]

该伺服参数为厂商设定用。

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

00003000h 参照各详细编号 各轴 参照各详细编号

初始值 设定范围 Ver.

0h 参照正文 A0

初始值 设定范围 Ver.

0h 参照正文 A5
7  伺服参数
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7.2 增益、滤波设定伺服参数组 ([Pr. PB_ _ ])

[Pr. PB82_位置指令平滑滤波时间常数 (PFT)]

应设定位置指令平滑滤波时间常数。

仅可在 [Pr. PB81.4 位置指令平滑滤波] 为“1” (有效) 时使用。

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

0.0 [ms] 0.0 ～ 100.0 各轴 A5
7  伺服参数
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7.3 扩展设定伺服参数组 ([Pr. PC_ _ ])

[Pr. PC42_功能选择C-10 (COP10)]

[Pr. PC42.0_正转/反转转矩限制2选择]

应对CPTL ([Controlword (Obj. 6040h)] 的位11) 及CNTL ([Controlword] 的位12) 的转矩限制值切换的有效/无效进行选

择。

0：无效

1：有效

关于通过CPTL/CNTL切换的伺服参数及对象的组合情况，请参照下表。

该伺服参数对应 [Positive/Negative torque limit 2 select (Obj. 2D6Dh: 01h)]。

[Pr. PC43_正转转矩限制2 (TLP2)]

可限制伺服电机的发生转矩或发生推力。

应设定为额定转矩或连续推力 = 100.0 [%]。应在限制伺服电机的CCW驱动时/CW再生时的转矩或线性伺服电机的正方向驱动时

/负方向再生时的推力的情况下进行设定。设定为“0.0”后，将不发生转矩或推力。

根据 [Pr. PA14 移动方向选择] 及 [Pr. PC29.3 转矩POL反映选择] 的设定值，可以改变转矩限制的极性。

该伺服参数对应 [Positive torque limit value 2 (Obj. 2D6Dh: 02h)]。

根据 [Pr. PC29] 及 [Pr. PA14] 的设定，会变为 [Negative torque limit value 2 (Obj. 2D6Dh: 03h)]。

设定了大于伺服电机最大转矩或最大推力的值时，将被限制为伺服电机最大转矩或最大推力。

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

00000000h 参照各详细编号 各轴 参照各详细编号

初始值 设定范围 Ver.

0h 参照正文 A5

[Pr. PC42.0]/

[Positive/Negative 

torque limit 2 select 

(Obj. 2D6Dh: 01h)]

正转转矩限制值 反转转矩限制值

CPTL:0 CPTL:1 CNTL:0 CNTL:1

0h/

0000h

[Pr. PA11]/

[Positive torque limit 

value (Obj. 60E0h)]

[Pr. PA11]/

[Positive torque limit 

value (Obj. 60E0h)]

[Pr. PA12]/

[Negative torque limit 

value (Obj. 60E1h)]

[Pr. PA12]/

[Negative torque limit 

value (Obj. 60E1h)]

1h/

0001h

[Pr. PA11]/

[Positive torque limit 

value (Obj. 60E0h)]

[Pr. PC43]/

[Positive torque limit 

value2 (Obj. 2D6Dh: 02h)]

[Pr. PA12]/

[Negative torque limit 

value (Obj. 60E1h)]

[Pr. PC44]/

[Negative torque limit 

value2 (Obj. 2D6Dh: 03h)]

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

1000.0 [%] 0.0 ～ 1000.0 各轴 A5
7  伺服参数
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[Pr. PC44_反转转矩限制2 (TLN2)]

可限制伺服电机的发生转矩或发生推力。

应设定为额定转矩或连续推力 = 100.0 [%]。应在限制伺服电机的CW驱动时/CCW再生时的转矩或线性伺服电机的负方向驱动时

/正方向再生时的推力的情况下进行设定。设定为“0.0”后，将不发生转矩或推力。

根据 [Pr. PA14 移动方向选择] 及 [Pr. PC29.3 转矩POL反映选择] 的设定值，可以改变转矩限制的极性。

该伺服参数对应 [Negative torque limit value 2 (Obj. 2D6Dh: 03h)]。

根据 [Pr. PC29] 及 [Pr. PA14] 的设定，会变为 [Positive torque limit value 2 (Obj. 2D6Dh: 02h)]。

设定了大于伺服电机最大转矩或最大推力的值时，将被限制为伺服电机最大转矩或最大推力。

[Pr. PC69_跟踪误差输出 滤波时间 (FEWF)]

应设定跟踪误差输出变为ON之前的时间。

偏差脉冲 ≥ [Pr. PC67 跟踪误差输出等级] 的状态持续时间为该伺服参数设定值所设定的时间时，[Statusword (Obj. 

6041h)] 的位13 (Following error) 变为ON。

该功能在循环同步位置模式及轨迹位置模式时有效。

该伺服参数对应 [Following error time out (Obj. 6066h)]。映射至循环通信时，从工程工具等写入的值将被控制器改写，

因此请勿从工程工具等进行写入。

[Pr. PC67] 的设定值为“FFFFFFFFh”时，跟踪误差输出无效。

[Pr. PC71_到位2输出滤波时间 (INP2F)]

设定到位2输出变为ON之前的时间。

指令位置与当前位置的误差在 [Pr. PC70 到位2输出范围] 内的状态所持续的时间超过该伺服参数的设定值时，[Statusword 

(Obj. 6041h)] 的位10 (Target reached) 变为ON。但是，在 [Pr. PC70] 中设定了“4294967295”的情况下，[Statusword 

(Obj. 6041h)] 的位10 (Target reached) 始终为ON。

该功能在轨迹位置模式时有效。

该伺服参数对应 [Position window time (Obj. 6068h)]。映射至了循环通信时，从工程工具等写入的值将被控制器改写，因

此请勿从工程工具等进行写入。

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

1000.0 [%] 0.0 ～ 1000.0 各轴 A5

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

0 [ms] 0 ～ 65535 各轴 A5

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

0 [ms] 0 ～ 65535 各轴 A5
7  伺服参数
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[Pr. PC73_速度到达2输出滤波时间 (SA2F)]

对速度到达2输出变为ON之前的时间进行设定。

速度指令与伺服电机速度的误差在 [Pr. PC72 速度到达2输出范围] 内的状态所持续的时间超过该伺服参数的设定值时，

[Statusword (Obj. 6041h)] 的位10 (Target velocity reached) 变为ON。

该功能在轨迹速度模式时有效。

该伺服参数对应 [Velocity window time (Obj. 606Eh)]。映射至了循环通信时，从工程工具等写入的值将被控制器改写，因

此请勿从工程工具等进行写入。

[Pr. PC78_功能选择C-F (*COPF)]

[Pr. PC78.1_最大转矩限制1选择]

应选择最大转矩限制1的有效/无效。

0：无效

1：有效

[Pr. PC81_厂商设定用]
该伺服参数为厂商设定用。

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

0 [ms] 0 ～ 65535 各轴 A5

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

00000010h 参照各详细编号 各轴 参照各详细编号

初始值 设定范围 Ver.

1h 参照正文 A5
7  伺服参数
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7.4 扩展设定2伺服参数组 ([Pr. PE_ _ ])

[Pr. PE53_最大转矩限制1 (TLMX1)]

可限制伺服电机的发生转矩或发生推力。

[Pr. PC78.1 最大转矩限制1选择] =“0” (最大转矩限制1无效) 的情况

通过该伺服参数及 [Max torque (Obj. 6072h)] 进行的转矩限制无效。

该伺服参数与 [Max torque (Obj. 6072h)] 的设定值不一致。

[Max torque (Obj. 6072h)] 回复伺服电机的最大转矩。

[Pr. PC78.1] =“1” (最大转矩限制1有效) 的情况

通过该伺服参数及 [Max torque (Obj. 6072h)] 进行的转矩限制有效。

应设定为额定转矩或连续推力 = 100.0 [%]。

设定为“0.0”后，将不发生转矩或推力。

该伺服参数对应 [Max torque (Obj. 6072h)]。

映射至了循环通信时，从工程工具等写入的值将被控制器改写，因此请勿从工程工具等进行写入。

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

1000.0 [%] 0.0 ～ 1000.0 各轴 A5
7  伺服参数
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7.5 定位控制设定伺服参数组 ([Pr. PT_ _ ])

[Pr. PT01_指令模式选择 (**CTY)]

[Pr. PT01.1_速度/加减速度单位选择]

应选择速度的单位及加减速度的单位。

该功能在循环同步模式及轨迹模式时有效。

*1 线性伺服电机控制模式的情况下，单位为mm/s。

*2 指令单位通过 [Pr. PT01.2 位置数据的单位] 的设定，可以变更为10-3 degree或pulse。

该伺服参数的设定值为“0”和“1”时，有效的参数会有所不同。请参照下表。

[Pr. PT01.2_位置数据的单位]

2：degree

3：pulse

该功能在轨迹模式时有效。

使用循环同步模式时，无法使用“2”。设定了“2”时，无法切换到循环同步模式。

通过[Pr. PA01.1 运行模式选择]选择“4” (线性伺服电机控制模式)，在该参数设定为了“2”的情况下，会发生 [AL. 037 

参数异常]。

通过[Pr. PA01.4 全闭环运行模式选择]选择“1” (有效)，在该参数设定为了“2”的情况下，机械侧编码器应使用旋转编码

器。连接其他编码器时，会发生 [AL. 037]。

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

00000300h 参照各详细编号 各轴 参照各详细编号

初始值 设定范围 Ver.

1h 参照正文 A5

设定值 速度 加减速度

0 r/min、mm/s *1 ms

1 指令单位/s *2 指令单位/s2 *2

设定值 与伺服参数联动的对象

0 1

[Pr. PT65 轨迹速度指令] [Pr. PV01 轨迹速度指令扩展设定] [Profile velocity (Obj. 6081h)]

[Pr. PT66 最大轨迹速度] [Pr. PV03 最大轨迹速度扩展设定] [Max profile velocity (Obj. 607Fh)]

[Pr. PT49 速度加速时间常数] [Pr. PV05 轨迹加速度] [Profile acceleration (Obj. 6083h)]

[Pr. PT50 速度减速时间常数] [Pr. PV07 轨迹减速度] [Profile deceleration (Obj. 6084h)]

[Pr. PC24 强制停止时 减速时间常数] [Pr. PV09 强制停止时 减速度] [Quick stop deceleration (Obj. 6085h)]

[Pr. PT05 原点复位速度] [Pr. PV11 原点复位速度扩展设定] [Speed during search for zero (Obj. 6099h: 2h)]

[Pr. PT06 蠕变速度] [Pr. PV13 蠕变速度扩展设定] [Speed during search for switch (Obj. 6099h: 1h)]

[Pr. PT56 原点复位加速时间常数] [Pr. PV15 原点复位加速度] [Homing acceleration (Obj. 609Ah)]

[Pr. PT57 原点复位减速时间常数] [Pr. PV17 原点复位减速度] 

[Pr. PC72 速度到达2 输出范围] [Pr. PV19 速度到达2 输出范围扩展设定] [Velocity window (Obj. 606Dh)]

[Pr. PC65 零速度2等级] [Pr. PV20 零速度2等级扩展设定] [Velocity threshold (Obj. 606Fh)]

[Pr. PT67 速度限制] [Pr. PV21 速度限制扩展设定] [Velocity limit value (Obj. 2D20h)]

初始值 设定范围 Ver.

3h 参照正文 B6
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[Pr. PT53_转矩变化率 (TQS)]

应设定转矩指令的每1 s的变化率。

设定了“0.0”时，转矩变化率无效。

该功能在轨迹转矩模式时有效。

该功能对应 [Torque slope (Obj. 6087h)]。

映射至了循环通信时，从工程工具等写入的值将被控制器改写，因此请勿从工程工具等进行写入。

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

100.0 [%/s] 0.0 ～ 1000000.0 各轴 A5
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7.6 网络设定伺服参数组 ([Pr. PN_ _ ])

[Pr. PN02_厂商设定用]
该伺服参数为厂商设定用。

[Pr. PN05_厂商设定用]
该伺服参数为厂商设定用。

[Pr. PN07_通信周期初始设定 (**CCS)]

可以设定PDO通信的通信周期的初始值。

在主站控制器 (非同步模式) 未设定 [Cycle Time (Obj. 1C32h: 02h)] 及 [Cycle Time (Obj. 1C33h: 02h)] 的情况下，应

使用该伺服参数。使用非同步模式时，在该对象无需设定可以更改通信周期的主站控制器。

在 [Cycle Time (Obj. 1C32h: 02h)] 及 [Cycle Time (Obj. 1C33h: 02h)] 设定该伺服参数的设定值，并将其作为初始值。

设定了“0”时，通信周期将设定为“250000 ns (250 μs)”。设定了未对应的通信周期时，将发生 [AL. 037 参数异常]。

[Pr. PN18_通信异常 检测计数等级 (CERN)]

应设定到检测出 [AL. 086.1 网络接收数据异常 (网络通信异常1)] 为止的阈值。

设定了“0”时无效。

未通过Sync0更新PDO数据的情况下，内部错误计数每次会增加3。

正常更新了PDO数据的情况下，每次减去1。

计数示例请参照下述内容。

该伺服参数对应 [Sync Error Counter Limit (Obj. 10F1h: 02h)]。

如果将 [AL. 086.1] 的检测设为无效，则在发生通信异常时无法停止伺服电机。此外，设定值越大，在发生通信异常时使伺

服电机停止所需的时间就越长。由于可能会有发生碰撞的危险，因此在变更设定值时应特别注意。

[Pr. PN20_厂商设定用]
该伺服参数为厂商设定用。

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

00000000h 参照正文 通用 B6

设定值 通信周期

00 自动 (250 μs)

04 125 μs

05 250 μs

06 500 μs

07 1 ms

08 2 ms

09 4 ms

0A 8 ms

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

9 0 ～ 32767 通用 A5

Receive (SM2) Event 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1

Internal Error Counter

(设定值 = 9)

0 3 2 5 4 7 6 9

(error)

9 9 9
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7.7 定位扩展设定伺服参数组 ([Pr. PV_ _ ])

[Pr. PV23_速度单位转换电子齿轮分子 (*VCMX)]

应设定将速度 (指令单位/s) 转换为速度单位的电子齿轮分子。

该功能在 [Pr. PT01.1 速度/加减速度单位选择] 为“1”时有效。

[Pr. PV24_速度单位转换电子齿轮分母 (*VCDV)]

应设定将指令 (指令单位/s) 转换为速度单位的电子齿轮分母。

该功能在 [Pr. PT01.1 速度/加减速度单位选择] 为“1”时有效。

[Pr. PV25_加速度单位转换电子齿轮分子 (*ACMX)]

应设定将加减速度 (指令单位/s2) 转换为加减速度单位的电子齿轮分子。

该功能在 [Pr. PT01.1 速度/加减速度单位选择] 为“1”时有效。

[Pr. PV26_加速度单位转换电子齿轮分母 (*ACDV)]

应设定将加减速度 (指令单位/s2) 转换为加减速度单位的电子齿轮分母。

该功能在 [Pr. PT01.1 速度/加减速度单位选择] 为“1”时有效。

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

1 1 ～ 1024 各轴 A5

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

1 1 ～ 256 各轴 A5

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

1 1 ～ 1024 各轴 A5

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

1 1 ～ 256 各轴 A5
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7.8 控制模式对应一览表
一览表的各简称分别表示如下含义。表的“”表示可使用的模式，“”表示不可使用或即使设定了也不使用的模式。

模式 表的简称 含义

运行模式 标准 标准控制模式

线性 线性伺服电机控制模式

DD 直驱电机控制模式

半闭环 半闭环控制模式

全闭环 全闭环控制模式

控制模式 csp 循环同步位置模式

csv 循环同步速度模式

cst 循环同步转矩模式

pp 轨迹位置模式

pv 轨迹速度模式

tq 轨迹转矩模式

hm 原点复位模式
7  伺服参数

7.8  控制模式对应一览表



7

基本设定伺服参数组 ([Pr. PA_ _ ])

编号 详细编号 运行模式 控制模式

半闭环 全闭环

标准 线性 DD 标准 DD csp csv cst pp pv tq hm

PA01 PA01.1            

PA01.4            

PA02 PA02.0-1            

PA02.4            

PA02.5            

PA03 PA03.0            

PA03.1            

PA03.2            

PA04 PA04.2            

PA04.3            

PA06             

PA07             

PA08 PA08.0            

PA08.4            

PA08.5            

PA08.6            

PA09             

PA10             

PA11             

PA12             

PA14             

PA15             

PA16             

PA17             

PA18 PA18.0-3            

PA19             

PA20 PA20.1            

PA20.2            

PA21 PA21.0            

PA22 PA22.1            

PA22.3            

PA23 PA23.0-1            

PA23.2-4            

PA24 PA24.0            

PA25             

PA26 PA26.0            

PA28 PA28.4            

PA34             
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增益、滤波设定伺服参数组 ([Pr. PB_ _ ])

编号 详细编号 运行模式 控制模式

半闭环 全闭环

标准 线性 DD 标准 DD csp csv cst pp pv tq hm

PB01 PB01.0            

PB01.3            

PB02 PB02.0            

PB02.1            

PB03             

PB04             

PB06             

PB07             

PB08             

PB09             

PB10             

PB11             

PB12             

PB13             

PB14 PB14.1            

PB14.2            

PB15             

PB16 PB16.0            

PB16.1            

PB16.2            

PB17 PB17.0-1            

PB17.2            

PB18             

PB19             

PB20             

PB21             

PB22             

PB23 PB23.0            

PB23.1            

PB23.3            

PB24 PB24.0            

PB24.1            

PB25 PB25.0            

PB26 PB26.0            

PB26.1            

PB26.2            

PB26.4            

PB26.5            

PB27             

PB28             

PB29             

PB30             

PB31             

PB32             

PB33             

PB34             

PB35             

PB36             
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PB45 PB45.0-1            

PB45.2            

PB46             

PB47 PB47.0            

PB47.1            

PB47.2            

PB48             

PB49 PB49.0            

PB49.1            

PB49.2            

PB50             

PB51 PB51.0            

PB51.1            

PB51.2            

PB52             

PB53             

PB54             

PB55             

PB56             

PB57             

PB58             

PB59             

PB60             

PB65             

PB66             

PB67             

PB68             

PB69             

PB70             

PB71             

PB72             

PB73             

PB74             

PB75             

PB76             

PB77             

PB78             

PB79             

PB81 PB81.4            

PB82             

编号 详细编号 运行模式 控制模式

半闭环 全闭环

标准 线性 DD 标准 DD csp csv cst pp pv tq hm
7  伺服参数

7.8  控制模式对应一览表 81



82
扩展设定伺服参数组 ([Pr. PC_ _ ])

编号 详细编号 运行模式 控制模式

半闭环 全闭环

标准 线性 DD 标准 DD csp csv cst pp pv tq hm

PC01             

PC02             

PC03 PC03.0            

PC03.1            

PC03.2            

PC04 PC04.3            

PC05 PC05.0            

PC05.4            

PC06 PC06.0            

PC06.3            

PC07             

PC08             

PC09 PC09.0-1            

PC09.3            

PC10 PC10.0-1            

PC10.3            

PC11             

PC12             

PC16 PC16.4            

PC16.5            

PC17 PC17.1            

PC19 PC19.0            

PC19.4            

PC19.6            

PC20 PC20.2            

PC20.4            

PC21 PC21.0            

PC24             

PC26 PC26.3            

PC27 PC27.0            

PC27.2            

PC27.5            

PC29 PC29.0            

PC29.3            

PC29.5            

PC31             

PC38             

PC41 PC41.0            

PC42             

PC43             

PC44             

PC65             

PC66             

PC67             

PC69             

PC70             

PC71             

PC72             
7  伺服参数

7.8  控制模式对应一览表
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输入输出设定伺服参数组 ([Pr. PD_ _ ])

PC73             

PC76 PC76.1            

PC76.2            

PC76.3            

PC78 PC78.1            

PC79 PC79.0-1            

编号 详细编号 运行模式 控制模式

半闭环 全闭环

标准 线性 DD 标准 DD csp csv cst pp pv tq hm

PD01 PD01.0-7            

PD03 PD03.0-1            

PD04 PD04.0-1            

PD05 PD05.0-1            

PD05.4            

PD07 PD07.0-1            

PD08 PD08.0-1            

PD08.2            

PD08.3            

PD09 PD09.0-1            

PD09.2            

PD09.3            

PD11 PD11.0            

PD12 PD12.3            

PD13 PD13.2            

PD14 PD14.1            

PD38 PD38.0-1            

PD39 PD39.0-1            

PD41 PD41.2            

PD41.3            

PD51 PD51.0-1            

PD51.4            

PD60 PD60.0-7            

编号 详细编号 运行模式 控制模式

半闭环 全闭环

标准 线性 DD 标准 DD csp csv cst pp pv tq hm
7  伺服参数

7.8  控制模式对应一览表 83



84
扩展设定2伺服参数组 ([Pr. PE_ _ ])

编号 详细编号 运行模式 控制模式

半闭环 全闭环

标准 线性 DD 标准 DD csp csv cst pp pv tq hm

PE01 PE01.0            

PE03 PE03.0            

PE03.1            

PE03.3            

PE04             

PE05             

PE06             

PE07             

PE08             

PE10 PE10.1            

PE41 PE41.0            

PE41.6            

PE44             

PE45             

PE46             

PE47             

PE48 PE48.0            

PE48.1            

PE49             

PE50             

PE51             

PE53             
7  伺服参数

7.8  控制模式对应一览表
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扩展设定3伺服参数组 ([Pr. PF_ _ ])

编号 详细编号 运行模式 控制模式

半闭环 全闭环

标准 线性 DD 标准 DD csp csv cst pp pv tq hm

PF02 PF02.0            

PF02.4            

PF02.5            

PF06 PF06.0            

PF06.1            

PF12             

PF18             

PF19             

PF20             

PF21             

PF23             

PF24 PF24.0            

PF25             

PF29 PF29.1            

PF31             

PF32             

PF34 PF34.0            

PF34.1            

PF34.2            

PF34.5            

PF34.6            

PF40 PF40.0            

PF40.1            

PF40.2            

PF40.4            

PF40.5            

PF41             

PF42             

PF43             

PF45             

PF46             

PF47             

PF66 PF66.0-3            

PF66.4-7            

PF67             

PF68             

PF69             

PF70             

PF71 PF71.0            

PF71.1            

PF72             

PF73             

PF74             

PF75             

PF76             

PF80 PF80.0            

PF80.2-3            

PF81 PF81.0            
7  伺服参数
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86
电机扩展设定伺服参数组 ([Pr. PL_ _ ])

PF82 PF82.0            

PF82.1            

PF82.2            

PF82.3            

PF83 PF83.0            

PF84 PF84.0-1            

PF84.2-3            

PF84.4-5            

PF85             

PF86             

PF87 PF87.0-2            

PF87.4-6            

PF88 PF88.0-2            

PF88.4-6            

PF89 PF89.0-2            

PF89.4-6            

PF90 PF90.0-2            

PF91 PF91.0-3            

PF91.4-7            

PF92 PF92.0-3            

PF92.4-7            

PF93 PF93.0-3            

PF93.4-7            

PF94 PF94.0-3            

PF94.4-7            

PF95 PF95.0            

编号 详细编号 运行模式 控制模式

半闭环 全闭环

标准 线性 DD 标准 DD csp csv cst pp pv tq hm

PL01 PL01.0            

PL01.2            

PL02             

PL03             

PL04 PL04.0            

PL04.3            

PL05             

PL06             

PL07             

PL08 PL08.0            

PL08.2            

PL09             

PL17 PL17.0            

PL17.1            

PL18             

编号 详细编号 运行模式 控制模式

半闭环 全闭环

标准 线性 DD 标准 DD csp csv cst pp pv tq hm
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定位控制设定伺服参数组 ([Pr. PT_ _ ])

网络设定伺服参数组 ([Pr. PN_ _ ])

编号 详细编号 运行模式 控制模式

半闭环 全闭环

标准 线性 DD 标准 DD csp csv cst pp pv tq hm

PT01 PT01.1            

PT01.2            

PT02 PT02.7            

PT03 PT03.2            

PT05             

PT06             

PT07             

PT08             

PT09             

PT10             

PT11             

PT12             

PT15             

PT17             

PT19             

PT21             

PT29 PT29.0            

PT38 PT38.4            

PT41 PT41.0            

PT45             

PT49             

PT50             

PT51             

PT53             

PT55 PT55.0            

PT56             

PT57             

PT65             

PT66             

PT67             

PT68 PT68.0            

PT68.2            

编号 详细编号 运行模式 控制模式

半闭环 全闭环

标准 线性 DD 标准 DD csp csv cst pp pv tq hm

PN07             

PN18             
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定位扩展设定伺服参数组 ([Pr. PV_ _ ])

编号 详细编号 运行模式 控制模式

半闭环 全闭环

标准 线性 DD 标准 DD csp csv cst pp pv tq hm

PV01             

PV03             

PV05             

PV07             

PV09             

PV11             

PV13             

PV15             

PV17             

PV19             

PV20             

PV21             

PV23             

PV24             

PV25             

PV26             
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7.9 伺服参数初始值一览

基本设定伺服参数组 ([Pr. PA_ _ ])

编号 初始值 备注

PA01 00003000h 

PA02 00000000h 

PA03 00000000h 

PA04 00002000h 

PA05 10000 厂商设定用

PA06 1 

PA07 1 

PA08 00000001h 

PA09 16 

PA10 25600 

PA11 1000.0 

PA12 1000.0 

PA13 00000000h 厂商设定用

PA14 0 

PA15 4000 

PA16 1 

PA17 00000000h 

PA18 00000000h 

PA19 000000ABh 

PA20 00000000h 

PA21 00000001h 

PA22 00000000h 

PA23 00000000h 

PA24 00000000h 

PA25 0 

PA26 00000000h 

PA27 00000000h 厂商设定用

PA28 00000000h 

PA29 0 厂商设定用

PA30 0 厂商设定用

PA31 0 厂商设定用

PA32 00000000h 厂商设定用

PA33 0.0 厂商设定用

PA34 0 

PA35 00000000h 厂商设定用

PA36 00000000h 厂商设定用

PA37 00000000h 厂商设定用

PA38 00000000h 厂商设定用

PA39 00000000h 厂商设定用

PA40 00000000h 厂商设定用

PA41 00000000h 厂商设定用

PA42 00000000h 厂商设定用

PA43 00000000h 厂商设定用

PA44 00000000h 厂商设定用
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增益、滤波设定伺服参数组 ([Pr. PB_ _ ])

编号 初始值 备注

PB01 00000000h 

PB02 00000000h 

PB03 36000 

PB04 0 

PB05 500 厂商设定用

PB06 7.00 

PB07 15.0 

PB08 37.0 

PB09 823 

PB10 33.7 

PB11 980 

PB12 0 

PB13 4500 

PB14 00000000h 

PB15 4500 

PB16 00000000h 

PB17 00000000h 

PB18 3141 

PB19 100.0 

PB20 100.0 

PB21 0.00 

PB22 0.00 

PB23 00001000h 

PB24 00000000h 

PB25 00000000h 

PB26 00000000h 

PB27 10 

PB28 1 

PB29 7.00 

PB30 0.0 

PB31 0 

PB32 0.0 

PB33 0.0 

PB34 0.0 

PB35 0.00 

PB36 0.00 

PB37 1600 厂商设定用

PB38 0.000 厂商设定用

PB39 0.000 厂商设定用

PB40 0.000 厂商设定用

PB41 00000000h 厂商设定用

PB42 00000000h 厂商设定用

PB43 00000000h 厂商设定用

PB44 0.00 厂商设定用

PB45 00000000h 

PB46 4500 

PB47 00000000h 

PB48 4500 

PB49 00000000h 

PB50 4500 

PB51 00000000h 
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PB52 100.0 

PB53 100.0 

PB54 0.00 

PB55 0.00 

PB56 0.0 

PB57 0.0 

PB58 0.00 

PB59 0.00 

PB60 0.0 

PB61 0.0 厂商设定用

PB62 00000000h 厂商设定用

PB63 00000000h 厂商设定用

PB64 00000000h 厂商设定用

PB65 10 

PB66 1 

PB67 7.00 

PB68 0.0 

PB69 0 

PB70 0.0 

PB71 0.0 

PB72 0.0 

PB73 0.00 

PB74 0.00 

PB75 0.0 

PB76 0.0 

PB77 0.00 

PB78 0.00 

PB79 0.0 

PB80 177.0 厂商设定用

PB81 00000001h 

PB82 0.0 

PB83 00000000h 厂商设定用

PB84 00000000h 厂商设定用

PB85 00000000h 厂商设定用

PB86 00000000h 厂商设定用

PB87 00000000h 厂商设定用

PB88 00000000h 厂商设定用

PB89 00000000h 厂商设定用

PB90 00000000h 厂商设定用

PB91 00000000h 厂商设定用

PB92 00000000h 厂商设定用

编号 初始值 备注
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扩展设定伺服参数组 ([Pr. PC_ _ ])

编号 初始值 备注

PC01 0 

PC02 0 

PC03 00000000h 

PC04 00000000h 

PC05 00000000h 

PC06 00000000h 

PC07 50 

PC08 0 

PC09 00000000h 

PC10 00000001h 

PC11 0 

PC12 0 

PC13 0 厂商设定用

PC14 0 厂商设定用

PC15 0 厂商设定用

PC16 00000000h 

PC17 00000000h 

PC18 00000000h 厂商设定用

PC19 00000000h 

PC20 00000000h 

PC21 00000000h 

PC22 0 厂商设定用

PC23 00000000h 厂商设定用

PC24 100 

PC25 0 厂商设定用

PC26 00000050h 

PC27 00000000h 

PC28 00000000h 厂商设定用

PC29 00101000h 

PC30 0 厂商设定用

PC31 0 

PC32 0 厂商设定用

PC33 0 厂商设定用

PC34 100 厂商设定用

PC35 00000000h 厂商设定用

PC36 00000000h 厂商设定用

PC37 00000000h 厂商设定用

PC38 0 

PC39 0.0 厂商设定用

PC40 0.0 厂商设定用

PC41 00000000h 

PC42 00000000h 

PC43 1000.0 

PC44 1000.0 

PC45 00000000h 厂商设定用

PC46 00000000h 厂商设定用

PC47 00000000h 厂商设定用

PC48 00000000h 厂商设定用

PC49 00000000h 厂商设定用

PC50 00000000h 厂商设定用

PC51 00000000h 厂商设定用
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PC52 00000000h 厂商设定用

PC53 00000000h 厂商设定用

PC54 00000000h 厂商设定用

PC55 00000000h 厂商设定用

PC56 00000000h 厂商设定用

PC57 00000000h 厂商设定用

PC58 00000000h 厂商设定用

PC59 00000000h 厂商设定用

PC60 00000000h 厂商设定用

PC61 00000000h 厂商设定用

PC62 00000000h 厂商设定用

PC63 00000000h 厂商设定用

PC64 00000000h 厂商设定用

PC65 50.00 

PC66 10 

PC67 00C00000h 

PC68 00000000h 厂商设定用

PC69 0 

PC70 400 

PC71 0 

PC72 20.00 

PC73 0 

PC74 10.0 厂商设定用

PC75 10 厂商设定用

PC76 00000001h 

PC77 1000.0 厂商设定用

PC78 00000010h 

PC79 00000000h 

PC80 00000000h 厂商设定用

PC81 00000000h 厂商设定用

PC82 0 厂商设定用

PC83 00000000h 厂商设定用

PC84 00000000h 厂商设定用

PC85 00000000h 厂商设定用

PC86 00000000h 厂商设定用

PC87 00000000h 厂商设定用

PC88 00000000h 厂商设定用

PC89 00000000h 厂商设定用

PC90 00000000h 厂商设定用

编号 初始值 备注
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输入输出设定伺服参数组 ([Pr. PD_ _ ])

编号 初始值 备注

PD01 00000000h 

PD02 00000000h 厂商设定用

PD03 0000000Ah 

PD04 0000000Bh 

PD05 00000022h 

PD06 00000000h 厂商设定用

PD07 00000005h 

PD08 00000004h 

PD09 00000003h 

PD10 00000000h 厂商设定用

PD11 00000007h 

PD12 00000101h 

PD13 00000000h 

PD14 00000000h 

PD15 00000000h 厂商设定用

PD16 00000000h 厂商设定用

PD17 00000000h 厂商设定用

PD18 00000000h 厂商设定用

PD19 00000000h 厂商设定用

PD20 0 厂商设定用

PD21 0 厂商设定用

PD22 0 厂商设定用

PD23 0 厂商设定用

PD24 00000000h 厂商设定用

PD25 00000000h 厂商设定用

PD26 00000000h 厂商设定用

PD27 00000000h 厂商设定用

PD28 00000000h 厂商设定用

PD29 00000000h 厂商设定用

PD30 0 厂商设定用

PD31 0 厂商设定用

PD32 0 厂商设定用

PD33 00000000h 厂商设定用

PD34 00000000h 厂商设定用

PD35 00000000h 厂商设定用

PD36 00000000h 厂商设定用

PD37 00110001h 厂商设定用

PD38 0000002Ch 

PD39 0000002Dh 

PD40 0 厂商设定用

PD41 00000000h 

PD42 00000000h 厂商设定用

PD43 00000000h 厂商设定用

PD44 00000000h 厂商设定用

PD45 00000000h 厂商设定用

PD46 00000000h 厂商设定用

PD47 00000000h 厂商设定用

PD48 00000000h 厂商设定用

PD49 0 厂商设定用

PD50 0 厂商设定用

PD51 00000062h 
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PD52 00000000h 厂商设定用

PD53 00000000h 厂商设定用

PD54 00000000h 厂商设定用

PD55 00000000h 厂商设定用

PD56 00000000h 厂商设定用

PD57 00000000h 厂商设定用

PD58 00000000h 厂商设定用

PD59 00000000h 厂商设定用

PD60 00000000h 

PD61 00000000h 厂商设定用

PD62 00000000h 厂商设定用

PD63 00000000h 厂商设定用

PD64 00000000h 厂商设定用

PD65 00000000h 厂商设定用

PD66 00000000h 厂商设定用

PD67 00000000h 厂商设定用

PD68 00000000h 厂商设定用

PD69 00000000h 厂商设定用

PD70 00000000h 厂商设定用

PD71 00000000h 厂商设定用

PD72 00000000h 厂商设定用

编号 初始值 备注
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扩展设定2伺服参数组 ([Pr. PE_ _ ])

编号 初始值 备注

PE01 00000000h 

PE02 00000000h 厂商设定用

PE03 00000003h 

PE04 1 

PE05 1 

PE06 400 

PE07 100 

PE08 10 

PE09 00000000h 厂商设定用

PE10 00000000h 

PE11 00000000h 厂商设定用

PE12 00000000h 厂商设定用

PE13 00000000h 厂商设定用

PE14 00000111h 厂商设定用

PE15 20 厂商设定用

PE16 00000000h 厂商设定用

PE17 00000100h 厂商设定用

PE18 00000000h 厂商设定用

PE19 00000000h 厂商设定用

PE20 00000000h 厂商设定用

PE21 00000000h 厂商设定用

PE22 00000000h 厂商设定用

PE23 00000000h 厂商设定用

PE24 00000000h 厂商设定用

PE25 00000000h 厂商设定用

PE26 00000000h 厂商设定用

PE27 00000000h 厂商设定用

PE28 00000000h 厂商设定用

PE29 00000000h 厂商设定用

PE30 00000000h 厂商设定用

PE31 00000000h 厂商设定用

PE32 00000000h 厂商设定用

PE33 00000000h 厂商设定用

PE34 1 厂商设定用

PE35 1 厂商设定用

PE36 0.0 厂商设定用

PE37 0.00 厂商设定用

PE38 0.00 厂商设定用

PE39 20 厂商设定用

PE40 00000000h 厂商设定用

PE41 00000000h 

PE42 0 厂商设定用

PE43 0.0 厂商设定用

PE44 0 

PE45 0 

PE46 0 

PE47 0 

PE48 00000000h 

PE49 0 

PE50 0 

PE51 00000000h 
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PE52 00000000h 厂商设定用

PE53 1000.0 

PE54 00000000h 厂商设定用

PE55 00000000h 厂商设定用

PE56 00000000h 厂商设定用

PE57 00000000h 厂商设定用

PE58 00000000h 厂商设定用

PE59 00000000h 厂商设定用

PE60 00000000h 厂商设定用

PE61 0.000 厂商设定用

PE62 0.000 厂商设定用

PE63 0.000 厂商设定用

PE64 0.000 厂商设定用

PE65 0.0 厂商设定用

PE66 0.0 厂商设定用

PE67 0.0 厂商设定用

PE68 00000000h 厂商设定用

PE69 00000000h 厂商设定用

PE70 0.00 厂商设定用

PE71 0 厂商设定用

PE72 1.0000 厂商设定用

PE73 00000000h 厂商设定用

PE74 00000000h 厂商设定用

PE75 00000000h 厂商设定用

PE76 00000000h 厂商设定用

PE77 00000000h 厂商设定用

PE78 0 厂商设定用

PE79 0 厂商设定用

PE80 00000000h 厂商设定用

PE81 00000000h 厂商设定用

PE82 00000000h 厂商设定用

PE83 00000000h 厂商设定用

PE84 00000000h 厂商设定用

PE85 00000000h 厂商设定用

PE86 00000000h 厂商设定用

PE87 00000000h 厂商设定用

PE88 00000000h 厂商设定用

编号 初始值 备注
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扩展设定3伺服参数组 ([Pr. PF_ _ ])

编号 初始值 备注

PF01 00000000h 厂商设定用

PF02 00000000h 

PF03 00000000h 厂商设定用

PF04 0 厂商设定用

PF05 00000000h 厂商设定用

PF06 00000013h 

PF07 00000000h 厂商设定用

PF08 00000000h 厂商设定用

PF09 00000000h 厂商设定用

PF10 00000000h 厂商设定用

PF11 00000000h 厂商设定用

PF12 2000 

PF13 00000000h 厂商设定用

PF14 10 厂商设定用

PF15 00000000h 厂商设定用

PF16 00000000h 厂商设定用

PF17 00000000h 厂商设定用

PF18 10 

PF19 0 

PF20 0 

PF21 0 

PF22 200 厂商设定用

PF23 20 

PF24 00000000h 

PF25 200 

PF26 0 厂商设定用

PF27 0 厂商设定用

PF28 0 厂商设定用

PF29 00000000h 

PF30 0 厂商设定用

PF31 0 

PF32 50 

PF33 00000000h 厂商设定用

PF34 00000000h 

PF35 00000000h 厂商设定用

PF36 00000000h 厂商设定用

PF37 00000000h 厂商设定用

PF38 00000000h 厂商设定用

PF39 00000000h 厂商设定用

PF40 00000000h 

PF41 0 

PF42 0 

PF43 0 

PF44 0 厂商设定用

PF45 0 

PF46 0 

PF47 0 

PF48 00000000h 厂商设定用

PF49 100 厂商设定用

PF50 100 厂商设定用

PF51 00000000h 厂商设定用
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PF52 00000000h 厂商设定用

PF53 0 厂商设定用

PF54 0 厂商设定用

PF55 0 厂商设定用

PF56 0 厂商设定用

PF57 00000000h 厂商设定用

PF58 00000000h 厂商设定用

PF59 00000000h 厂商设定用

PF60 00000000h 厂商设定用

PF61 00000000h 厂商设定用

PF62 00000000h 厂商设定用

PF63 00000000h 厂商设定用

PF64 00000000h 厂商设定用

PF65 00000000h 厂商设定用

PF66 00000000h 

PF67 0 

PF68 0 

PF69 0 

PF70 0 

PF71 00000000h 

PF72 0 

PF73 0 

PF74 0 

PF75 0 

PF76 0 

PF77 00000000h 厂商设定用

PF78 00000000h 厂商设定用

PF79 00110010h 厂商设定用

PF80 00000000h 

PF81 00000000h 

PF82 00000000h 

PF83 00000000h 

PF84 005A8101h 

PF85 0 

PF86 0 

PF87 00020201h 

PF88 02040003h 

PF89 00090205h 

PF90 0000000Ch 

PF91 00120000h 

PF92 80058010h 

PF93 8000800Ah 

PF94 801D8015h 

PF95 00000000h 

PF96 00000000h 厂商设定用

PF97 00000000h 厂商设定用

PF98 00000000h 厂商设定用

PF99 00000000h 厂商设定用

编号 初始值 备注
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电机扩展设定伺服参数组 ([Pr. PL_ _ ])

编号 初始值 备注

PL01 00000301h 

PL02 1000 

PL03 1000 

PL04 00000003h 

PL05 0 

PL06 0 

PL07 100 

PL08 00001010h 

PL09 30 

PL10 5 厂商设定用

PL11 100 厂商设定用

PL12 500 厂商设定用

PL13 00000000h 厂商设定用

PL14 00000000h 厂商设定用

PL15 20 厂商设定用

PL16 0 厂商设定用

PL17 00000000h 

PL18 0 

PL19 0 厂商设定用

PL20 0 厂商设定用

PL21 0 厂商设定用

PL22 0 厂商设定用

PL23 00000000h 厂商设定用

PL24 0 厂商设定用

PL25 0 厂商设定用

PL26 00000000h 厂商设定用

PL27 00000000h 厂商设定用

PL28 00000000h 厂商设定用

PL29 00000000h 厂商设定用

PL30 00000000h 厂商设定用

PL31 00000000h 厂商设定用

PL32 00000000h 厂商设定用

PL33 00000000h 厂商设定用

PL34 00000000h 厂商设定用

PL35 00000000h 厂商设定用

PL36 00000000h 厂商设定用

PL37 00000000h 厂商设定用

PL38 00000000h 厂商设定用

PL39 00000000h 厂商设定用

PL40 00000000h 厂商设定用

PL41 00000000h 厂商设定用

PL42 00000000h 厂商设定用

PL43 00000000h 厂商设定用

PL44 00000000h 厂商设定用

PL45 00000000h 厂商设定用

PL46 00000000h 厂商设定用

PL47 00000000h 厂商设定用

PL48 00000000h 厂商设定用

PL49 00000000h 厂商设定用

PL50 0 厂商设定用

PL51 0 厂商设定用
0
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PL52 12 厂商设定用

PL53 0 厂商设定用

PL54 00000000h 厂商设定用

PL55 00000000h 厂商设定用

PL56 00000000h 厂商设定用

PL57 00000000h 厂商设定用

PL58 00000000h 厂商设定用

PL59 00000000h 厂商设定用

PL60 00000000h 厂商设定用

PL61 00000000h 厂商设定用

PL62 00000000h 厂商设定用

PL63 00000000h 厂商设定用

PL64 00000000h 厂商设定用

PL65 00000000h 厂商设定用

PL66 00000000h 厂商设定用

PL67 00000000h 厂商设定用

PL68 00000000h 厂商设定用

PL69 00000000h 厂商设定用

PL70 00000000h 厂商设定用

PL71 00000000h 厂商设定用

PL72 00000000h 厂商设定用

编号 初始值 备注
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定位控制设定伺服参数组 ([Pr. PT_ _ ])

编号 初始值 备注

PT01 00000310h 

PT02 00000001h 

PT03 00000000h 

PT04 00000000h 厂商设定用

PT05 100.00 

PT06 10.00 

PT07 0 

PT08 0 

PT09 1000 

PT10 100 

PT11 15.0 

PT12 0 

PT13 00000000h 厂商设定用

PT14 0 厂商设定用

PT15 0 

PT16 00000000h 厂商设定用

PT17 0 

PT18 00000000h 厂商设定用

PT19 0 

PT20 00000000h 厂商设定用

PT21 0 

PT22 00000000h 厂商设定用

PT23 00000000h 厂商设定用

PT24 00000000h 厂商设定用

PT25 00000000h 厂商设定用

PT26 00000000h 厂商设定用

PT27 00000000h 厂商设定用

PT28 8 厂商设定用

PT29 00000000h 

PT30 00000000h 厂商设定用

PT31 00000000h 厂商设定用

PT32 00000100h 厂商设定用

PT33 00000000h 厂商设定用

PT34 00000000h 厂商设定用

PT35 00000000h 厂商设定用

PT36 00000000h 厂商设定用

PT37 10 厂商设定用

PT38 00000000h 

PT39 100 厂商设定用

PT40 0 厂商设定用

PT41 00000010h 

PT42 00000000h 厂商设定用

PT43 00000000h 厂商设定用

PT44 00000000h 厂商设定用

PT45 37 

PT46 0 厂商设定用

PT47 00000000h 厂商设定用

PT48 00000000h 厂商设定用

PT49 0 

PT50 0 

PT51 0 
2
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PT52 0 厂商设定用

PT53 100.0 

PT54 0 厂商设定用

PT55 00000000h 

PT56 0 

PT57 0 

PT58 100.00 厂商设定用

PT59 500.00 厂商设定用

PT60 1000.00 厂商设定用

PT61 200.00 厂商设定用

PT62 00000000h 厂商设定用

PT63 00000000h 厂商设定用

PT64 00000000h 厂商设定用

PT65 100.00 

PT66 20000.00 

PT67 3000.00 

PT68 00000002h 

PT69 00000000h 厂商设定用

PT70 00000000h 厂商设定用

PT71 00000000h 厂商设定用

PT72 1 厂商设定用

PT73 00000000h 厂商设定用

PT74 1 厂商设定用

PT75 00000000h 厂商设定用

PT76 00000000h 厂商设定用

PT77 00000000h 厂商设定用

PT78 00000000h 厂商设定用

PT79 00000000h 厂商设定用

PT80 00000000h 厂商设定用

PT81 0 厂商设定用

PT82 0 厂商设定用

PT83 00000000h 厂商设定用

PT84 00000000h 厂商设定用

PT85 00000000h 厂商设定用

PT86 00000000h 厂商设定用

PT87 00000000h 厂商设定用

PT88 00000000h 厂商设定用

PT89 00000000h 厂商设定用

PT90 00000000h 厂商设定用

编号 初始值 备注
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网络设定伺服参数组 ([Pr. PN_ _ ])

编号 初始值 备注

PN01 00000000h 厂商设定用

PN02 0 厂商设定用

PN03 00000000h 厂商设定用

PN04 0 厂商设定用

PN05 0 厂商设定用

PN06 00000000h 厂商设定用

PN07 00000000h 

PN08 00000000h 厂商设定用

PN09 1 厂商设定用

PN10 0 厂商设定用

PN11 3600 厂商设定用

PN12 00000001h 厂商设定用

PN13 00000100h 厂商设定用

PN14 00000000h 厂商设定用

PN15 00000000h 厂商设定用

PN16 00000000h 厂商设定用

PN17 00000000h 厂商设定用

PN18 9 

PN19 00000000h 厂商设定用

PN20 0 厂商设定用

PN21 00000000h 厂商设定用

PN22 00000000h 厂商设定用

PN23 00000000h 厂商设定用

PN24 00000000h 厂商设定用

PN25 00000000h 厂商设定用

PN26 00000000h 厂商设定用

PN27 00000000h 厂商设定用

PN28 00000000h 厂商设定用

PN29 00000000h 厂商设定用

PN30 00000000h 厂商设定用

PN31 00000000h 厂商设定用

PN32 00000000h 厂商设定用
4
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定位扩展设定伺服参数组 ([Pr. PV_ _ ])

编号 初始值 备注

PV01 0 

PV02 0 厂商设定用

PV03 2147483647 

PV04 0 厂商设定用

PV05 0 

PV06 0 厂商设定用

PV07 0 

PV08 0 厂商设定用

PV09 0 

PV10 0 厂商设定用

PV11 500000 

PV12 0 厂商设定用

PV13 100000 

PV14 0 厂商设定用

PV15 0 

PV16 0 厂商设定用

PV17 0 

PV18 0 厂商设定用

PV19 20000 

PV20 20 

PV21 2147483647 

PV22 0 厂商设定用

PV23 1 

PV24 1 

PV25 1 

PV26 1 

PV27 1 厂商设定用

PV28 1 厂商设定用

PV29 00000000h 厂商设定用

PV30 00000000h 厂商设定用

PV31 00000000h 厂商设定用

PV32 00000000h 厂商设定用
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8 网络参数

关于本章未记载的参数，请参照以下手册。

MR-J5-G/MR-J5W-G 用户手册 (参数篇)

8.1 网络基本参数

[Pr. NPA01_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPA02_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPA04_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPA08_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPA09_节点地址设定]

应设定网络的节点地址。

使用该网络参数时，应将ID设定开关设定为“00h”。

[Pr. NPA12_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

初始值 设定范围 大小 Ver.

00000000h 00000000h ～ 0000FFFFh 4字节 A5
6
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8.2 用户认证参数

[Pr. NPB01_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB04_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB05_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB06_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB07_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB08_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB09_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB10_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB11_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB12_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB13_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB14_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB15_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB16_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。
8  网络参数
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[Pr. NPB17_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB18_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB19_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB20_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB21_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB22_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB23_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB24_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB25_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB26_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。

[Pr. NPB27_厂商设定用]
该网络参数为厂商设定用。
8
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9 功能安全参数

关于本章未记载的参数，请参照以下手册。

MR-J5-G/MR-J5W-G 用户手册 (参数篇)

9.1 安全监视功能1参数组 ([Pr. PSA_ _ ])

[Pr. PSA01_安全监视功能模式选择 (**SOA)]

应设定为安全监视功能。

[Pr. PSA01.0_安全监视功能有效化设定]

0：无效

1：有效

该功能安全参数设为“1” (有效) 时，确认各参数的内容，并确认没有问题。设为“0” (无效) 时，仅可用于CN8连接器的

STO功能。

[Pr. PSA01.1_输入模式选择]

0：基于输入软元件的安全监视功能控制

2：试运行

该功能安全参数设为“2” (试运行) 时，不起动安全监视功能。

有关试运行，请参照用户手册 (导入篇) 的“试运行”。

该功能安全参数的设定错误时可能会发生 [AL. 537.2 参数组合异常A (安全监视功能)]。

该功能安全参数设为“1”时，发生 [AL. 537.1 参数设定范围异常A (安全监视功能)]。

[Pr. PSA05_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSA06_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSA07_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSA08_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSA09_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

00000000h 参照各详细编号 通用 参照各详细编号

初始值 设定范围 Ver.

0h 参照正文 B2

初始值 设定范围 Ver.

0h 参照正文 B2
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[Pr. PSA10_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSA11_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSA12_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSA13_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSA14_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSA17_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSA18_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSA19_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSA27_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSA28_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。
0
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9.2 安全监视功能2参数组 ([Pr. PSB_ _ ])

[Pr. PSB01_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSB02_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSB06_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSB10_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSB11_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSB12_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSB13_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSB14_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSB15_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSB16_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSB17_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSB18_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。
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9.3 网络参数组 ([Pr. PSC_ _ ])

[Pr. PSC01_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSC03_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSC06_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。
2
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9.4 安全输入输出软元件网络参数组 ([Pr. PSD_ _ ])

[Pr. PSD01_厂商设定用]
该功能安全为厂商设定用。

[Pr. PSD02_输入软元件选择 DI1 (**SDI1)]

应选择分配给CN8-4引脚及CN8-5引脚的输入信号的软元件。在 [Pr. PSA01.1 输入模式选择] 选择“0” (基于输入软元件的

安全监视功能控制) 时，应在[Pr. PSD02 输入软元件选择 DI1] 分配软元件。未分配软元件时，将发生 [AL. 537.2 参数组合

异常A (安全监视功能)]。

该功能安全参数的设定错误时可能会发生 [AL. 537.2]。

[Pr. PSD02.0-1_安全输入软元件选择 DI1]

应选择分配给CN8-4引脚及CN8-5引脚的输入信号的功能。

关于设定值，请参照下表。

选择“00” (无)、“01” (STOC)、“02” (SS1C) 以外时，将发生 [AL. 537.1 参数设定范围异常A (安全监视功能)]。

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

00000000h 参照各详细编号 各轴 参照各详细编号

初始值 设定范围 Ver.

00h 参照正文 B2

设定值 输入软元件

00 无

01 STOC (STO指令)

02 SS1C (SS1指令)
9  功能安全参数

9.4  安全输入输出软元件网络参数组 ([Pr. PSD_ _ ]) 113



11
[Pr. PSD02.3_输入轴选择 DI1]

多轴伺服放大器，应对使用 [Pr. PSD02.0-1 安全输入软元件选择 DI1] 所分配的输入软元件的轴进行设定。

该功能安全参数为“0h”时，为自动设定状态，所有轴为有效。

A轴选择有效时，软元件名称为_ _ _-A。(例. STOC-A)

B轴选择有效时，软元件名称为_ _ _-B。(例. STOC-B)

C轴选择有效时，软元件名称为_ _ _-C。(例. STOC-C)

通过该功能安全参数使多轴均为有效的情况下，输入软元件的信号在多轴同时有效。

例如，对A轴设定了 [Pr. PSD02.3] = “5h” (A、C轴有效)、[Pr. PSD02.0] = “01h” (STOC) 的情况下，DI1输入信号使

STOC-A和STOC-C有效。

以下情况下，发生 [AL. 537 参数设定范围异常 (安全监视功能)]。

 • 对MR-J5-_G_-RJN1设定了“0h”以外的值。

 • MR-J5W2-_G-N1的情况下将C轴选择设定为了有效。

初始值 设定范围 Ver.

0h 参照正文 B2

伺服参数编号 设定位 (BIN) 设定内容

PSD02.3 _ _ _ x A轴选择

0：无效

1：有效

_ _ x _ B轴选择

0：无效

1：有效

_ x _ _ C轴选择

0：无效

1：有效

x _ _ _ 厂商设定用
4
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[Pr. PSD08_输出软元件选择 DO1 (**SDO1)]

应选择分配给CN8-6引脚及CN8-7引脚的输出信号的软元件。

该功能安全参数的设定错误时可能会发生 [AL. 537.2 参数组合异常A (安全监视功能)]。

[Pr. PSD08.0-1_安全输出软元件选择 DO1]

应选择分配给CN8-6引脚及CN8-7引脚的输出信号的功能。

关于设定值，请参照下表。

选择“00” (无)、“01” (STOS)、“02” (SS1S)、“0A”  (SBCS) 以外时，发生 [AL. 537.1 参数设定范围异常A (安全监

视功能)]。

[Pr. PSD08.2_所有轴输出时条件选择 DO1]

0：AND输出

1：OR输出

AND输出时，A轴、B轴及C轴的所有轴都满足条件的情况下有意义 (ON或OFF)。

此时的软元件名称为C-_ _ _。(例. C-STOS)

OR输出时，A轴、B轴及C轴中的其中一个轴满足条件的情况下有意义 (ON或OFF)。

此时的软元件名称为X-_ _ _。(例. X-STOS)

在使用多轴伺服放大器且通过 [Pr. PSD08.3 输出轴选择] 选择了 “0” (所有轴) 的情况下，该功能安全参数有效。

[Pr. PSD08.3_输出轴选择 DO1]

0：所有轴

1：A轴

2：B轴

3：C轴

设定值1的情况下，软元件名称为_ _ _-A。(例. STOS-A)

设定值2的情况下，软元件名称为_ _ _-B。(例. STOS-B)

设定值3的情况下，软元件名称为_ _ _-C。(例. STOS-C)

初始值 设定范围 设定方法 Ver.

00000000h 参照各详细编号 通用 参照各详细编号

初始值 设定范围 Ver.

00h 参照正文 B2

设定值 输出软元件

00 无

01 STOS (STO输出)

02 SS1S (SS1输出)

0A SBCS (SBC输出)

初始值 设定范围 Ver.

0h 参照正文 B2

初始值 设定范围 Ver.

0h 参照正文 B2
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9.5 功能安全参数初始值一览
请参照以下手册的“功能安全参数初始值一览”。

MR-J5-G/MR-J5W-G 用户手册 (参数篇)
6
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备忘录
9  功能安全参数

9.5  功能安全参数初始值一览 117



118

修订记录
*本手册编号在封底的左下角。

 2019 MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION

修订日期 *手册编号 修订内容

2021年1月 SH(NA)-030367CHN-A 第一版

本手册不授予工业产权或任何其它类型的权利，也不授予任何专利许可。三菱电机对由于使用了本手册中的内容而引起的涉及工业产权的任何问题不承担责

任。



119

质保



120

商标
MELSERVO是三菱电机株式会社在日本及其他国家地区的商标或注册商标。

EtherCAT®是由德国Beckhoff Automation GmbH授权使用的专利技术和注册商标。

其他的产品名称、公司名称是各公司的商标或注册商标。





SH(NA)-030367CHN-A(2101)MEACH

MODEL:

http://cn.MitsubishiElectric.com/fa/zh/


	安全注意事项
	关于废弃物的处理
	关于手册
	目录
	1 规格
	1.1 概要
	1.2 型号的构成
	1.3 伺服放大器与伺服电机的组合
	1.4 伺服放大器标准规格
	MR-J5-_G-_N1
	MR-J5W2-_G-N1
	MR-J5W3-_G-N1
	功能安全
	环境条件

	1.5 功能框图
	MR-J5-_G_-_N1
	MR-J5W_-_G-N1

	1.6 与外围设备的构成
	1.7 特殊规格
	去除动态制动器的产品 (-ED/-RU)


	2 功能
	2.1 功能一览
	2.2 安全

	3 关于构造
	3.1 各部位的名称
	3.2 伺服放大器的开关设定和显示部
	关于开关
	关于7段LED
	CN1A/CN1B连接器LED
	显示部LED
	LED显示


	4 启动
	4.1 初次接通电源的情况
	通过试运行模式进行伺服电机单体的试运行
	设备构成的设定
	控制器相关的设定
	通过控制器指令运行

	4.2 启动时的注意事项
	4.3 启动时的故障排除
	4.4 设定的复制
	使用MR Configurator2复制

	4.5 试运行
	执行方法
	试运行模式
	通过试运行驱动电机
	无电机运行
	输出信号 (DO) 强制输出

	4.6 伺服放大器设定初始化
	使用MR Mode Change的初始化步骤


	5 维护检查
	5.1 检查项目
	定期检查

	5.2 部件寿命
	5.3 风扇模块的更换

	6 国际标准的规则
	6.1 日本国外规格的对应
	6.2 联合国关于危险货物运输的建议书中的AC伺服放大器 电池的对应
	6.3 关于对应欧洲新电池指令的标志
	6.4 中国强制性产品认证制度 (CCC认证制度) 的对应
	6.5 中国版RoHS的对应

	7 伺服参数
	7.1 基本设定伺服参数组 ([Pr. PA_ _ ])
	[Pr. PA01_运行模式 (**STY)]

	7.2 增益、滤波设定伺服参数组 ([Pr. PB_ _ ])
	[Pr. PB82_位置指令平滑滤波时间常数 (PFT)]

	7.3 扩展设定伺服参数组 ([Pr. PC_ _ ])
	[Pr. PC42_功能选择C-10 (COP10)]
	[Pr. PC43_正转转矩限制2 (TLP2)]
	[Pr. PC44_反转转矩限制2 (TLN2)]
	[Pr. PC69_跟踪误差输出 滤波时间 (FEWF)]
	[Pr. PC71_到位2输出滤波时间 (INP2F)]
	[Pr. PC73_速度到达2输出滤波时间 (SA2F)]
	[Pr. PC78_功能选择C-F (*COPF)]
	[Pr. PC81_厂商设定用]

	7.4 扩展设定2伺服参数组 ([Pr. PE_ _ ])
	[Pr. PE53_最大转矩限制1 (TLMX1)]

	7.5 定位控制设定伺服参数组 ([Pr. PT_ _ ])
	[Pr. PT01_指令模式选择 (**CTY)]
	[Pr. PT53_转矩变化率 (TQS)]

	7.6 网络设定伺服参数组 ([Pr. PN_ _ ])
	[Pr. PN02_厂商设定用]
	[Pr. PN05_厂商设定用]
	[Pr. PN07_通信周期初始设定 (**CCS)]
	[Pr. PN18_通信异常 检测计数等级 (CERN)]
	[Pr. PN20_厂商设定用]

	7.7 定位扩展设定伺服参数组 ([Pr. PV_ _ ])
	[Pr. PV23_速度单位转换电子齿轮分子 (*VCMX)]
	[Pr. PV24_速度单位转换电子齿轮分母 (*VCDV)]
	[Pr. PV25_加速度单位转换电子齿轮分子 (*ACMX)]
	[Pr. PV26_加速度单位转换电子齿轮分母 (*ACDV)]

	7.8 控制模式对应一览表
	基本设定伺服参数组 ([Pr. PA_ _ ])
	增益、滤波设定伺服参数组 ([Pr. PB_ _ ])
	扩展设定伺服参数组 ([Pr. PC_ _ ])
	输入输出设定伺服参数组 ([Pr. PD_ _ ])
	扩展设定2伺服参数组 ([Pr. PE_ _ ])
	扩展设定3伺服参数组 ([Pr. PF_ _ ])
	电机扩展设定伺服参数组 ([Pr. PL_ _ ])
	定位控制设定伺服参数组 ([Pr. PT_ _ ])
	网络设定伺服参数组 ([Pr. PN_ _ ])
	定位扩展设定伺服参数组 ([Pr. PV_ _ ])

	7.9 伺服参数初始值一览
	基本设定伺服参数组 ([Pr. PA_ _ ])
	增益、滤波设定伺服参数组 ([Pr. PB_ _ ])
	扩展设定伺服参数组 ([Pr. PC_ _ ])
	输入输出设定伺服参数组 ([Pr. PD_ _ ])
	扩展设定2伺服参数组 ([Pr. PE_ _ ])
	扩展设定3伺服参数组 ([Pr. PF_ _ ])
	电机扩展设定伺服参数组 ([Pr. PL_ _ ])
	定位控制设定伺服参数组 ([Pr. PT_ _ ])
	网络设定伺服参数组 ([Pr. PN_ _ ])
	定位扩展设定伺服参数组 ([Pr. PV_ _ ])


	8 网络参数
	8.1 网络基本参数
	[Pr. NPA01_厂商设定用]
	[Pr. NPA02_厂商设定用]
	[Pr. NPA04_厂商设定用]
	[Pr. NPA08_厂商设定用]
	[Pr. NPA09_节点地址设定]
	[Pr. NPA12_厂商设定用]

	8.2 用户认证参数
	[Pr. NPB01_厂商设定用]
	[Pr. NPB04_厂商设定用]
	[Pr. NPB05_厂商设定用]
	[Pr. NPB06_厂商设定用]
	[Pr. NPB07_厂商设定用]
	[Pr. NPB08_厂商设定用]
	[Pr. NPB09_厂商设定用]
	[Pr. NPB10_厂商设定用]
	[Pr. NPB11_厂商设定用]
	[Pr. NPB12_厂商设定用]
	[Pr. NPB13_厂商设定用]
	[Pr. NPB14_厂商设定用]
	[Pr. NPB15_厂商设定用]
	[Pr. NPB16_厂商设定用]
	[Pr. NPB17_厂商设定用]
	[Pr. NPB18_厂商设定用]
	[Pr. NPB19_厂商设定用]
	[Pr. NPB20_厂商设定用]
	[Pr. NPB21_厂商设定用]
	[Pr. NPB22_厂商设定用]
	[Pr. NPB23_厂商设定用]
	[Pr. NPB24_厂商设定用]
	[Pr. NPB25_厂商设定用]
	[Pr. NPB26_厂商设定用]
	[Pr. NPB27_厂商设定用]


	9 功能安全参数
	9.1 安全监视功能1参数组 ([Pr. PSA_ _ ])
	[Pr. PSA01_安全监视功能模式选择 (**SOA)]
	[Pr. PSA05_厂商设定用]
	[Pr. PSA06_厂商设定用]
	[Pr. PSA07_厂商设定用]
	[Pr. PSA08_厂商设定用]
	[Pr. PSA09_厂商设定用]
	[Pr. PSA10_厂商设定用]
	[Pr. PSA11_厂商设定用]
	[Pr. PSA12_厂商设定用]
	[Pr. PSA13_厂商设定用]
	[Pr. PSA14_厂商设定用]
	[Pr. PSA17_厂商设定用]
	[Pr. PSA18_厂商设定用]
	[Pr. PSA19_厂商设定用]
	[Pr. PSA27_厂商设定用]
	[Pr. PSA28_厂商设定用]

	9.2 安全监视功能2参数组 ([Pr. PSB_ _ ])
	[Pr. PSB01_厂商设定用]
	[Pr. PSB02_厂商设定用]
	[Pr. PSB06_厂商设定用]
	[Pr. PSB10_厂商设定用]
	[Pr. PSB11_厂商设定用]
	[Pr. PSB12_厂商设定用]
	[Pr. PSB13_厂商设定用]
	[Pr. PSB14_厂商设定用]
	[Pr. PSB15_厂商设定用]
	[Pr. PSB16_厂商设定用]
	[Pr. PSB17_厂商设定用]
	[Pr. PSB18_厂商设定用]

	9.3 网络参数组 ([Pr. PSC_ _ ])
	[Pr. PSC01_厂商设定用]
	[Pr. PSC03_厂商设定用]
	[Pr. PSC06_厂商设定用]

	9.4 安全输入输出软元件网络参数组 ([Pr. PSD_ _ ])
	[Pr. PSD01_厂商设定用]
	[Pr. PSD02_输入软元件选择 DI1 (**SDI1)]
	[Pr. PSD08_输出软元件选择 DO1 (**SDO1)]

	9.5 功能安全参数初始值一览

	修订记录
	质保
	商标

