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     LECSB Series/控制器 

   安全注意事项 
此处所示的注意事项是为了确保您能安全正确地使用本产品，预先防止对您和他人造成危害和伤害而制定

的。这些注意事项，按照危害和损伤的大小及紧急程度分为“注意”“警告”“危险”三个等级。无论哪个

等级都是与安全相关的重要内容，所以除了遵守国际规格(ISO/IEC)、日本工业规格(JIS)
*1)
  以及其他安全

法规
*2)
外，这些内容也请务必遵守｡ 

*1) ISO 4414: Pneumatic fluid power -- General rules relating to systems 

  ISO 4413: Hydraulic fluid power -- General rules relating to systems 

  IEC 60204-1: Safety of machinery -- Electrical equipment of machines (Part 1: General requirements) 

  ISO 10218-1992: Manipulating industrial robots -- Safety 

  JIS B 8370: 空气压系统通则 

  JIS B 8361: 油压系统通则  

  JIS B 9960-1: 机械类的安全性-机械的电气装置（第 1部： 一般要求事项) 

  JIS B 8433-1993: 产业用操作机器人-安全性等 

*2) 劳动安全卫生法 等 

 
 注意 误操作时，有人员受伤的风险，以及物品破损的风险｡ 

 
 警告 误操作时，有人员受到重大伤害甚至死亡的风险。 

 
 危险 在紧迫危险状态下，如不回避会有人员受到重大伤害甚至死亡的风险。 

警告 

①本产品的适合性请由系统设计者或规格制定者来判断。 

因为本产品的使用条件多样化，所以请由系统的设计者或规格的制定者来判断系统的适合性。必要时请通过分析和试验

进行判断。  

本系统的预期性能、安全性的保证由判断系统适合性的人员负责。  

请在参考最新的产品样本及资料，确认规格的全部内容，且考虑到可能发生的故障的基础上构建系统。 

②请具有充分知识和经验的人员使用本产品｡ 

在此所述产品若误操作会损害其安全性。 

机械·装置的组装、操作、维修保养等作业请由具有充分知识和经验的人进行。 

③请务必在确认机械·设备安全之后，再进行产品的使用和拆卸｡ 

1.请在确认已进行了防止移动体掉落和失控等对策之后再进行机械·设备的点检和维护。 

2.请在确认已采取上述安全措施，并切断了能量源和设备电源以保证系统安全，在确认和理解设备上产品个别注意事项

的基础上，进行产品的拆卸。 

3.重新启动机械·设备时，请对意外动作·误操作采取预防措施。 

④在下述条件和环境中使用时，请在考虑安全对策的同时，提前与本公司联系｡ 

1.明确记载的规格以外的条件或环境，以及室外或阳光直射的场所。 

2.使用于原子能、铁路、航空、宇宙设备、船舶、车辆、军用、医疗设备、饮料•食品用设备、燃烧装置、娱乐器械、紧

急切断回路、冲压机用离合器･刹车回路、安全设备等的场合，以及用于非产品手册中的标准规格的场合｡ 

3.预测对人身和财产有重大影响，特别是在有安全要求的场合使用时。 

4.用于互锁回路时，请设置应对故障的机械式保护功能，进行双重互锁。另外请进行定期点检，确认是否正常作动｡ 

另外， 即使是记载的注意事项，也可能会因某些状况影响导致严重后果。 

记载的内容都很重要，请务必遵守。 
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   LECSB Series/控制器 

   安全注意事项 
 

注意 

本公司产品是面向制造业提供的。 

现所述的本公司产品主要面向制造业且用于和平使用的场所。 

如果用于制造业以外的用途时，请与本公司联系，并根据需要更换规格书、签订合同。 

如有疑问，请向附近的营业所咨询。 

 

保证以及免责事项/适合用途的条件 
本产品适用于下述“保证以及免责事项”、“适合用途的条件”。 

请在确认、允许下述内容的基础上，使用本公司产品。 

 

『保证以及免责事项』 

① 本公司产品的保证期间为，自开始使用起 1年内或自购入后 1.5年内。
*3)
 

另外产品有最高使用次数、最长行走距离、更换零件周期等要求，请与附近的营业所确认。 

 

②保证期间内因本公司责任造成明显的故障以及损伤时，将由本公司提供代替品或者进行必要的零件更换｡ 

在此所述的保证，是指对本公司产品的保证，由于本公司产品导致的其他损害，不在我们的保证范围内｡ 

 

② 请参考其他产品的个别保证及免责事项，并在理解的基础上使用本产品。 

 

    真空吸盘不适用保证期限为自开始使用起 1 年内。 

真空吸盘是消耗品，其产品保证期限是自购入后 1 年内。 

但，即使在保证期限内，因使用真空吸盘导致的磨损或橡胶材质劣化等情况不在保证范围内。 

 

『适合用途的条件』 

出口海外时，请遵守输出管理相关法令等规定。 
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前言  
使用 LECSB时，请准备好『LECSB 使用说明书』，并配合使用。 

本控制器以外的设备的使用方法和详细情况，请参考使用设备的使用说明书。 

 

请确认主回路电源（AC100V/AC200V）、控制电源（AC100V/AC200V）的配线是否连接。 

关于配线，请参考『LECSB 使用说明书 3.1章』、『LECSB 使用说明书（简易版）3章』。 

请将 EMG（紧急停止）的配线设为 ON：紧急停止解除（可运行）的状态。 

另外，EMG（紧急停止），无法通过参数等强制进行自动 ON设定。 

 

使用安装软件(MR Configurator2
TM
)时，需要选择 LECSB 的型号。 

请通过「文件（P）」-「新建（N）」-「机种」来选择「MR-J3-A」。 

 

用语 
 

位置控制模式 
通过高速脉冲列，控制电机的回转速度·方向，进行高精度的移动·停

止。 
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1.构成 
开始所必需的设备及配线 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

（*1）单相 AC100V时，请参考『LECSB 使用说明书 3章』。 

 

① 控制器 LECSB*-S* 

② 电机电缆 LE-CSM-*** 

③ 编码器电缆 LE-CSE-*** 

④ I/O连接器 LE-CSNB 

I/O电缆 LEC-CSNB-1 

⑤ USB电缆 LEC-MR-J3USB 

⑥ 安装软件 

（MR Configurator2
TM
) 

LEC-MRC2* 

⑦ 主回路电源插头 CNP1 （附件） 

⑧ 控制回路电源插口 CNP2 （附件） 

⑨ 电机插头 CNP3 （附件） 

⑩ 
电池 

LEC-MR-J3BAT（同梱品） 

在增量系统上使用时，不需要电池。 

注) 本图未记载可选项的锁定电缆。详细内容请参考【LECSB  使用说明书】。 

例 

单相 AC200 V (*1) 

③ 

② 

① 

电动执行元件 

例：LEF 

 

L1 

L2 

L3 

L( 一

) P1 

P2 

P（+） 

C 
D 

L11 

L21 

U 

V 

W 

④ 

PC 

⑤ 
⑥ 

⑦ 

⑧ 

⑨ 

⑩ 

客户准备 

客户准备 

客户准备 

PLC(定位单元) 

输入输出信号用

电源  DC24V 
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2.作动前的步骤  
 

2.1 流程图 

配线 
参考 P8「3.配线」 

参数设定 
参考 P14 「4．各模式参数一览表」 

·通过 I/O 信号指定内部

设定速度值，进行速度控

制 

信号分摊的设定 
参考 P33「5.5输入输出信号的分配变更方法」 

[速度控制模式] 

的设定 
参考 P49「7.2速度控

制模式」 

[扭矩控制模式] 

的设定 
参考 P51【7.3力矩控制

模式】 

来自安装软件（MR Configurator2TM）的 

参数设定 
参考 P15「5.来自安装软件（MR Configurator2

TM
）的 

参数设定」 

原点复位的方法 
参考 P47「6.原点复

位」 

[位置控制模式] 

的设定 
参考 P48「7.1位置控

制模式」 

・通过脉冲列输入进行 

位置控制 
·通过 I/O 信号指定内部设

定力矩值，进行推力控制 
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3. 配线 
 

3.1 电源配线 
对执行元件和控制器电源进行配线。此配线在各种模式下共通。 

 

(1) LECSB（绝对调节型编码器） 

例）电源电压为 AC200V单相时 

 

非常停止(注6)

サーボオン

RA
OFF故障

MC

ON
MC

SK非常停止(注6)

DICOMSON

EMG

L1

L2

L3

ALM

P1

P2

P

DOCOM

L11

L21

N

D

C

U

V

W

(注1)

(注2)

CNP1

CNP3

PE

CNP2

U

V

W
M

モータ

検出器CN2 (注3)
検出器ケーブル

(注5)

DOCOM

CN1 CN1 DC24V

故障
(注4)

(注4)

MCNFB

RA

サーボアンプ サーボモータ

単相
AC200～230V

(注7)

 

 

○1   电源输入端子：请提供规定的电源。 

○2   ・请将电机的电源输入端子（U·V·W）连接到控制器的动力端子（U·V·W）上。 

・请将电机的接地端子连接到控制器的接地端子上。 

・请连接编码器电缆。 

○3   请给控制用回路电源提供规定的电源。 

 

    电源电压为 AC100V 等情况下，请参考『LECSB 使用说明书 3章』。 

③ ② 

① 

 
 

控制器 

编码器 编码器电缆 

紧急停止 

故障 

RA 

单相 

AC200~230V 

伺服电机 

电机 
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3.2 各模式的输入输出信号的连接例 
表示控制器的输入输出信号的连接例。 

 

3.2.1 位置控制模式（漏型输入输出接口） 
（1）LECSB信号的连接例 

 位置控制模式的连接例如下所示。请根据需要进行配线。 

 

 

 

 

 

 

(注12)

プレート

プレート

サーボアンプ

2m以下

3 MO1

1 LG

2 MO2

(注7)
CN6

DC±10V

DC±10V

アナログモニタ1

アナログモニタ2

(注2)
故障(注6)

零速度検出

トルク制限中

検出器A相パルス
(差動ラインドライバ)

21 DICOM

48 ALM

23 ZSP

25 TLC

24 INP

4 LA

5 LAR

6 LB

7 LBR

34 LG

33 OP

1 P15R

SD

10m以下

2m以下

検出器B相パルス
(差動ラインドライバ)

制御コモン

検出器Z相パルス
(オープンコレクタ)

(注7)
CN1

LG

DICOM

10m以下(注8)

41

20

46

49

10

11

35

9

3

36

CLEARCOM

12

15

16

14

13

11

CLEAR

RDYCOM

READY

PULSE F＋

PULSE F－

PG0

PG0 COM

PULSE R＋

PULSE R－ 18

10

17

9

DOCOM

CR

RD

PP

PG

NP

NG

LZ

LZR

8

(注11)

(注7)
CN1

QD75D
位置決めユニット

DC24V

位置決め完了

(注4，12)

制御コモン

SD

RA1

RA2

RA3

RA4

プレート

(注1)

2m以下

10m以下

上限設定

42

15

19

17

18

43

44

47

1

27

SD

EMG

SON

RES

PC

TL

LSP

LSN

DOCOM

P15R

TLA

LG 28

(注7)
CN1

非常停止

サーボオン

リセット

比例制御

外部トルク制限選択

正転ストロークエンド

逆転ストロークエンド

(注3，5)

(注5)

＋

(注10)　　　　
USBケーブル
(オプション)

(注9)
MR Configurator

CN5

アナログトルク制限

＋10V/最大トルク

パーソナル
コンピュータ

(注12)

 

关于配线的详细内容，请参考『LECSB 使用说明书 3.2章』。 

关于输入输出信号的详细内容，请参考『LECSB 使用说明书（简易版）3.2.1章（2）、（3）』。

控制器 

本连接例以在位置控制模式下使用的三菱电机株式会社制的 PLC(QD75D)来举例。

（差动接收机方式的连接例） 

与其他 PLC・ 定位单元连接时，请确认『LECSB 使用说明书』和所使用的 PLC 及

定位单元的技术资料・ 使用说明书等。 

DC24V 

编码器 A 相脉冲 

编码器 B 相脉冲 

编码器 Z 相脉冲 

定位元件 

QD75D 

故障 

零速度检测 

力矩限制中 

定位完成 

差动线控制器 

差动线控制 
控制公共端 

控制公共端 

（集电极开路） 

10 以下 

10m以下 2m 以下 

2m 以下 

2m 以下 

紧急停止 

伺服 ON 

复位 

比例控制 

外部力矩限制选择 

正转行程末端 

反转行程末端 

上限设定 

模拟力矩限制 

+10V/最大力矩 

模拟监视器 1 

模拟监视器 2 

板 
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(2)输入信号 
位置控制模式：P、速度控制模式：S、力矩控制模式：T 

●：可自动 ON 设定、○：初期设定、△：可通过参数分配、－：不可分配 

简称 设备名称 
自动 

ON 
P S T 功能 

PP 正转脉冲列 - ○ - - 集电极开路方式的情况下， 

在 PP-D0COM 间，对正转脉冲列进行配线， 

在 NP-D0COM 间，对反转脉冲列进行配线。 NP 反转脉冲列 - ○ - - 

PG 
差动正转 

脉冲列 
- ○ - - 差动接收方式情况下、 

在 PG-PP 间对正转脉冲列进行配线， 

在 NG-NP 间对反转脉冲列进行配线。 NG 
差动逆转 

脉冲列 
- ○ - - 

SON 伺服 ON ● ○ ○ ○ 若将 SON 设为 ON，则为可运行的状态。 

RES 复位 - ○ ○ ○ 可将报警复位。 

LSP 
正转行程 

末端 
● ○ ○ - 

运行时请设为 ON。若设为 OFF，则会紧急停止且伺

服锁定。 

LSN 
反转行程 

末端 
● ○ ○ - 

运行时请设为 ON。若设为 OFF，则会紧急停止且伺

服锁定。 

TL 
外部力矩限制 

选择 
● ○ △ - 若设为 ON，模拟力矩限制（TLA）变为有效。 

TL1 
内部扭矩限制 

选择 
- △ △ △ 若设为 ON，设定的参数力矩如下。 

ST1 正转启动 - - ○ - 伺服电机启动。 

ST2 反转启动 - - ○ - 伺服电机启动。 

RS1 正转选择 - - - ○ 选择伺服电机的力矩发生方向。 

RS2 反转选择 - - - ○ 选择伺服电机的力矩发生方向。 

SP1 速度选择 1 - - ○ ○ 

选择运行时的指令回转速度及模拟模式。 SP2 速度选择 2 - - ○ ○ 

SP3 速度选择 3 - - △ △ 

PC 比例控制 ● ○ △ - 
若设为 ON，速度指示灯由比例积分形切换为比例

形。 

EMG 强制停止 - ○ ○ ○ 若设为 ON，能够解除强制停止状态。 

CR 清除 - ○ - - 若设为 ON，则删除累计脉冲。 

LOP 控制切换 - ○ ○ ○ 2 个模式使用时，控制模式会切换。 

 

(3)输出信号 
位置控制模式：P、速度控制模式：S、力矩控制模式：T 

○：初期设定、△：可通过参数分配、－：不可分配 

简称 设备名称 P S T 功能 

ALM 故障 ○ ○ ○ 发生报警时 OFF。 

RD 准备完成 ○ ○ ○ 
若将伺服 ON 设为 ON，进入可运行状态， 

则 ON。 

INP 到位范围 ○ - - 累计脉冲在设定范围内时 ON。 

SA 速度到达 - ○ - 
伺服电机回转速度接近设定速度时 

则 ON。 

VLC 速度限制中 - - ○ 达到通过参数限定的速度时，则 ON。 

TLC 力矩限制中 ○ ○ - 力矩发生时，达到通过参数设定的力矩时，则 ON。 

MBR 
电磁抱闸制动器 

互锁 
△ △ △ 

伺服关闭或者报警时 OFF。 
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3.2.2 速度控制模式（漏型输入输出接口） 
（1）LECSB信号的连接例 

 速度控制模式的连接例如下所示。请根据需要进行配线。 

 

プレート

サーボアンプ

(注7)
CN6

2m以下

3 MO1

1 LG

2 MO2

DC±10V

DC±10V

アナログモニタ1

アナログモニタ2

(注1)

(注2)
故障(注6)

零速度検出

トルク制限中

21 DICOM

48 ALM

23 ZSP

25 TLC

24 SA

(注7)
CN1

49 RD

速度到達

準備完了

検出器A相パルス
(差動ラインドライバ)

4 LA

5 LAR

6 LB

7 LBR

34 LG

33 OP

1 P15R

SD

10m以下

2m以下

検出器B相パルス
(差動ラインドライバ)

制御コモン

検出器Z相パルス
(オープンコレクタ)

検出器Z相パルス
(差動ラインドライバ)

8 LZ

9 LZR

(注7)
CN1

20

46

DICOM

DOCOM

10m以下

2

1

2m以下

上限設定
28

27

プレート

上限設定

VC

SD

TLA

LG

P15R

＋

(注10)　　　　
USBケーブル
(オプション)

CN5

アナログ速度指令
±10V/定格回転速度

アナログトルク制限
＋10V/最大トルク

(注11)

(注8)

(注9)
MR Configurator

パーソナル
コンピュータ

DC24V

RA1

RA2

RA3

RA4

RA5

(注4)

(注12)

10m以下

42

15

19

17

18

43

44

47

非常停止

サーボオン

リセット

正転始動

逆転始動

正転ストロークエンド

逆転ストロークエンド

(注3，5)

(注5)

41

16

速度選択1

速度選択2

EMG

SON

RES

ST1

ST2

LSP

LSN

DOCOM

SP1

SP2
(注12)

 
 

关于配线的详细内容，请参考『LECSB 使用说明书 3.2章』。 

关于输入输出信号的详细内容，请参考『LECSB 使用说明书（简易版）3.2.1章（2）、（3）』。

控制器 

紧急停止 

伺服 ON 
复位 
速度选择 1 
速度选择 2 
正转启动 
反转启动 

正转行程 末端 

模拟速度指令 

±10V/额定回转速度 

上限设定 

反转行程 末端 

上限设定 
模拟力矩限制 

+10V/最大力矩 

板 
板 
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3.2.3 力矩控制模式（漏型输入输出接口） 
（1）LECSB信号的连接例 

 力矩控制模式的连接例如下所示。请根据需要进行配线。 

 

DC24V(注4)

サーボアンプ

(注6)
CN6

2m以下

3 MO1

1 LG

2 MO2

DC±10V

DC±10V

アナログモニタ1

アナログモニタ2

(注1)

9

(注2)
故障(注5)

零速度検出

速度制限中

検出器A相パルス
(差動ラインドライバ)

21 DICOM

48 ALM

23 ZSP

25 VLC

4 LA

5 LAR

6 LB

7 LBR

34 LG

33 OP

1 P15R

SD

10m以下

2m以下

検出器B相パルス
(差動ラインドライバ)

制御コモン

検出器Z相パルス
(オープンコレクタ)

(注6)
CN1

49 RD
準備完了

検出器Z相パルス
(差動ラインドライバ)

8 LZ

LZR

(注6)
CN1

20

46

DICOM

DOCOM

パーソナル
コンピュータ

＋

(注8) 　　　
USBケーブル
(オプション)

CN5

27

1

2m以下

上限設定
28

2

プレート

上限設定

TC

SD

VLA

LG

P15R

(注9)

アナログトルク指令
±8V/最大トルク

アナログ速度制限
0～±10V/定格回転速度

(注7)
MR Configurator

(注10)

プレート

(注10)

10m以下

42

15

19

17

18

47

非常停止

サーボオン

リセット

正転選択

逆転選択

(注3)

41

16速度選択2

EMG

SON

RES

RS1

RS2

DOCOM

SP1

SP2

速度選択1

RA1

RA2

RA3

RA4

 
 

关于配线的详细内容，请参考『LECSB 使用说明书 3.2章』。 

关于输入输出信号的详细内容，请参考『LECSB 使用说明书（简易版）3.2.1章（2）、（3）』。 

控制器 

紧急停止 

伺服 ON 
复位 
速度选择 1 
速度选择 2 

正转启动 
反转启动 
正转行程末端 

反转行程末端 

上限设定 
模拟力矩指令 

±8V/最大力矩 

上限设定 
模拟速度限制 

0~±10V/额定回转速度 

2m 以下 

10m以下 

板 
板 
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3.2.4 源型输入输出接口 
可通过本控制器，在输入输出信号接口上使用源型型。这种情况下,所有的DI-1输入信号、DO-1输出信号为源型型。

请根据如下所示接口进行配线。 

 

(1) 数字输入接口 DI-1 

SON
など

サーボアンプ

スイッチ

約5mA

DICOM

VCES≦1.0V
ICEO≦100μA

DC24V±10％
300mA

約5.6kΩ

 

(2) 数字输出接口 DO-1 

 在控制器内部，有最大2.6V的电压降。 

 

(注)DC24V±10％
　  300mA

ダイオードの極性を

間違えるとサーボア 

ンプが故障します。サーボアンプ

ALM
など

負荷
DOCOM

 
 

注.若因电压降(最大2.6V)导致继电器作动有障碍时，请从外部输入高电压 

(上限26.4V)。 

控制器 

控制器 控制器 

 

若弄错二级管的极

性，控制器会故障。 

约 
等 

开关 

约 5mA 

ALM 

等 

负载 
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4. 各模式的参数一览表 
各控制模式下需要设定的参数。请根据需要进行设定。 

详细内容请参考『LECSB 使用说明书（简易版）5.3章』、『LECSB 使用说明书 5章』。 

关于本项以外的参数，请参考『LECSB 使用说明书 5 章』。 

 

参数设定时，需使用安装软件（MR Configurator2
TM
：LEC-MRC2*）。 

※1安装软件的版本需为 Ver1.18U（英语版 Ver1.19V）以上。 

※2 请贵公司另行准备安装软件（MR Configurator2
TM 
:LEC-MRC2*)。 

※3 请贵公司另行准备 USB 线(LEC-MR-J3USB)。 

4.1 各模式共通 
（1） 【基本设定参数 (No.PA□□)】 

№ 简称 名称 初期值 单位 

PA01 *STY 控制模式 0000h  

 

（2） 【输入输出设定参数(NO.PD□□)】 

        该参数为，变更输入输出信号的分摊以及选择输入信号自动 ON的情况下的设定参数。详细内容请

参考『LECSB 使用说明书（简易版）5.5章』、『LECSB 使用说明书 5.4章』。 

 

4.2 位置控制模式 
（1） 【基本设定参数 (No.PA□□)】 

№ 简称 名称 初期值 单位 

PA05 *FBP 1回转间的指令输入脉冲数 0  

PA06 CMX 电子齿轮分子(指令输入脉冲倍率分子) 1  

PA07 CDV 电子齿轮分母(指令输入脉冲倍率分母) 1  

PA08 ATU 贵自动调谐模式 0001h  

PA09 RSP 自动调谐响应性 12  

PA10 INP 到位范围 100 pulse 

PA13 *PLSS 指令脉冲输入形态 0000h  

PA14 *POL 转动方向选择 0  

 

4.3 速度控制模式 
（1） 【基本设定参数 (No.PA□□)】 

№ 简称 名称 初期值 单位 

PA08 ATU 贵自动调谐模式 0001h  

PA09 RSP 自动调适响应性 12  

 

（2） 【扩展设定参数 (No.PC□□)】 

№ 简称 名称 初期值 单位 

PC01 STA 加速时常数 0 ms 

PC02 STB 减速时常数 0 ms 

PC05 SC1 内部速度指令1 100 r/min 

PC06 SC2 内部速度指令2 500 r/min 

PC07 SC3 内部速度指令3 1000 r/min 

PC08 SC4 内部速度指令4 200 r/min 

PC09 SC5 内部速度指令5 300 r/min 

PC10 SC6 内部速度指令6 500 r/min 

PC11 SC7 内部速度指令7 800 r/min 
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4.4 力矩控制模式 
（1） 【扩展设定参数 (No.PC□□)】 

№ 简称 名称 初期值 单位 

PC01 STA 加速时常数 0 ms 

PC02 STB 减速时常数 0 ms 

PC05 SC1 内部速度指令1 100 r/min 

PC06 SC2 内部速度指令2 500 r/min 

PC07 SC3 内部速度指令3 1000 r/min 

PC08 SC4 内部速度指令4 200 r/min 

PC09 SC5 内部速度指令5 300 r/min 

PC10 SC6 内部速度指令6 500 r/min 

PC11 SC7 内部速度指令7 800 r/min 

 

5.来自安装软件（MR Configurator2TM）的参数设定 
对来自安装软件（MR Configurator2

TM
:LEC-MRC2*)的代表参数的设定步骤进行说明。关于参数的详细内容，

请参考『LECSB 使用说明书 5章』。 

 

5.1 安装软件(MR Configurator2TM) 
 

 
 

※1安装软件的版本需为 Ver1.18U（英语版 Ver1.19V）以上。 

※2请贵公司另行准备安装软件（MR Configurator2
TM 
:LEC-MRC2*)。 

※3 请贵公司另行准备 USB 传输线(LEC-MR-J3USB)。 

 

5.1.1 安装方法 
请按照「安装软件（MR Configurator2

TM
)」CD内的「MR Configurator2

TM
的使用说明书」 

（「Manual\ib0300160*.pdf」），安装「安装软件（MR Configurator2
TM
)」。 

安装结束后， PC会增加“MR Configurator2”软件。 

 

5.2 用于最初试运行的控制器的基本设定 
请将 LECSB的主回路电源（AC100V/AC200V）、控制电源（AC100/AC200V）设为 ON。 

控制器显示为如下内容时，请将 EMG（紧急停止）的配线设为 ON：紧急停止解除（可运行）状态。 另外，

EMG（紧急停止）无法通过参数等强制进行自动 ON设定。 

 

 
   

 

初次接通电源时，请参考『LECSB 使用说明书 4章』。
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5.2.1 安装软件的启动 

○1  用 USB线连接 PC和 LECSB。 

○2  将 LECSB电源设为 ON。 

○3  请启动“MR Configurator2”。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

启动后，显示下述画面。 
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5.2.2 【系统设定】 

○1  若点击安装软件的「文件（P）」-「新建（N」，会显示『新建』画面。 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

5.2.3  型号选择 
○1  型号显示的是三菱电机株式会社的产品系列。 

LECSB的情况下，请设定『MR-J3-A』。 

○2  请将对方设定选择为「伺服放大器连接 USB」。 

○3  请按「OK」。 

○4  请按「OK」。读取参数，制作项目。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
① 

② 

③ 
④ 
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5.2.4  控制器在线确认 
请确认控制器是否为有效（在线）状态。 

 
 

请确认【在线/脱机】的指示标志是否显示为『     』。 

 显示为『     』时，为脱机状态。 

 

※【脱机】时，PC与控制器无法通信。请确认以下几点。 

   ·控制器的电源接上了吗？ 

   ·PC 与控制器之间通过 USB线连接了吗？  

   ·USB 控制器安装了吗？ 

   ·USB 连接用的『局』的设定一致吗？ 

 

5.2.5 帮助功能 
在安装软件的各窗口点击「帮助（H）」-「MR Configurator2帮助（H）」，会显示各窗口的『帮助』画面。 
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5.3 各参数的设定（控制器侧） 
参数设定时，需使用安装软件（MR Configurator2

TM
：LEC-MRC2*）。 

※1 安装软件的版本需为 Ver1.18U（英语版 Ver1.19V）以上。 

※2 请贵公司另行准备安装软件（MR Configurator2
TM 
:LEC-MRC2*)。 

※3 请贵公司另行准备 USB线(LEC-MR-J3USB)。 

 

○1  请从菜单栏上的 View，点击『参数（A）』-『参数设定（P)』。显示『设定参数』画面。 

○2  各参数项目的说明在『MR2 帮助』上显示。 

（未显示时，请从菜单栏上的 View，点击『显示（V)』-『对接窗口』-『对接帮助』。） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

○3  点击『一览表显示』的各项目，会显示各项目的『参数一览表』画面。 

选择『基本设定』时，显示如下内容。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

关于参数的详细内容，请参考『LECSB 使用说明书 5章』。 

 
① 

 
② 

③ 
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5.3.1 参数模块的变更 
请将所有参数设为可设定状态。 

 

○1 请通过「基本设定」，将「PA19」变更为「000C」。 

○2 请在「PA19」上调整光标，点击「选择项目写入（I）」按钮。 

○3 请切断电源再重新连接。参数生效。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

○4 请务必点击【读取】。 

 

 

 

 

 

各参数变更时，请注意以下几点。 

注 1：各种参数中，有些参数「设定后，先切断电源再重新启动,就会生效」。（若未切断电源，控制器内部数

据无反映。） 

注 2：「选择项目写入（I）」：将符合框架的参数值写入控制器。 

  「单轴写入（S）」  ：将所有参数写入控制器。 

注 3：请勿变更『厂家设定用』参数。 

失误变更时，可能会发生导致无法正常作动。 

 

5.3.2 参数的读取 
若希望在软件里读取控制器的参数时，请进行【读取】。 

① 请从菜单栏的 View，点击『参数（A）』-『参数设定（P)』。显示『参数设定』画面。 

② 请点击【读取】。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ① 
 

 
④ 

 
② 
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5.3.3 参数的设定方法 
请设定各执行元件的参数。 

请结合贵公司的使用方法变更参数值。 

关于参数的详细内容，请参考『LECSB 使用说明书 5 章』。 

 

关于各执行元件参数推荐值，请参考『LECSB 使用说明书（简易版） 5.3.4章』。 

 

控制模式（PA01）的设定例（设为『位置控制模式』时） 

○1  按「基本设定」标签将 PA01 的参数设为「0000」。 

○2  请点击「单轴写入（S）」按钮。 

○3  请切断电源再重新连接。参数生效。 

 

 

 

 

② 

①  
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5.3.4 执行元件的其他参数推荐值 
执行元件的其他参数推荐值。 

请结合贵公司的使用方法变更参数值。 

 

详细内容请参考『LECSB 使用说明书 5章』。 

 

【LEF 的参数推荐值】 

系列 

   LEFS25 LEFS32 LEFS40 

导程记号 H A B H A B H A B 

导程 20 12 6 24 16 8 30 20 10 

参数 *1，*2 
参数 
No 

初期值 推荐参数值 

1 回转间的 

指令输入脉冲数 *3 
PA05 0 0 

电子齿轮分子 *3 PA06 1 32768 

电子齿轮分母 *3 PA07 1 250 150 75 300 200 100 375 250 125 

回生选择 PA02 0000 0000(无回生选择)/ 0002(LEC-MR-RB-032) 

转动方向选择 *4 PA14 0 1(+方向：电机相反侧) 

自适应调谐模式  PB01 0000 0000 

针对伺服电机的负载惯

性力矩比 
PB06 7 7 

机械共振控制 

滤波器 1 
PB13 4500 4500 

陷波形状选择 1  PB14 0000 0000 

 

系列 

   LEFB25 LEFB25U LEFB32 LEFB32U LEFB40 LEFB40U 

导程记号 S 

导程 54 

参数 *1，*2 
参数 
No 

初期值 推荐参数值 

每 1 回转的 

指令输入脉冲数 *3 
PA05 0 0 

电子齿轮分子 *3 PA06 1 32768 

电子齿轮分母 *3 PA07 1 675 

回生选择 PA02 0000 0000(无回生选择)/ 0002(LEC-MR-RB-032) 

转动方向选择 PA14 0 

1 
(+方向： 
电机相反

侧) 

0 
(+方向： 
电机相反

侧) 

1 
(+方向： 
电机相反

侧) 

0 
(+方向： 
电机相反

侧) 

1 
(+方向： 
电机相反

侧) 

0 
(+方向： 
电机相反

侧) 

★自适应调谐模式  PB01 0000 0002 0000 

★针对伺服电机的负载

惯性力矩比 
PB06 7 50 

★机械共振控制 

滤波器 1 
PB13 4500 400 4500 

★陷波形状选择 1  PB14 0000 0030 0000 

★：参数变更必填项目 

：自初期值开始变更的参数 

*1：参数值为推荐值。请结合贵公司的使用方法进行变更。 

*2：受搬运物形状、安装状态的影响，可能会产生机械共振的情况，所以初次设定时，请变更参数值。 

   (参数初期设定状态⇒参数推荐值的设定⇒动作开始) 

*3)： 1 脉冲的执行元件的移动量为 10[μm/脉冲]的情况。 
*4：电机配置右侧折返(LEFS*R)或左侧折返(LEFS*L)的情况下，转动方向的选择为 0(+方向：电机相反侧)。 
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【LEJ 的参数推荐值】 

系列 

   LEJS40 LEJS63 LEJB40 LEJB63 

导程 
记号 

H A B H A B T 

导程 24 16 8 30 20 10 27 42 

参数 *1，*2 
参数 
No 

初期值 参数推荐值 

1 回转间的 

指令输入脉冲数 *3 
PA05 0 0 

电子齿轮分子 *3 PA06 1 32768 65536 32768 

电子齿轮分母 *3 PA07 1 300 200 100 375 250 125 675 525 

回生选择 PA02 0000 0000(无回生选择)/ 0002(LEC-MR-RB-032)/ 0003(LEC-MR-RB-12) 

转动方向选择 PA14 0 
1 

1(+方向：电机相反侧) 

0 
1(+方向：电机相反侧) 

★自适应调谐模式 PB01 0000 0000 0002 0000 

★针对伺服电机的负载

惯性力矩比 
PB06 7 7 50 

★机械共振控制 

滤波器 1 
PB13 4500 4500 400 4500 

★陷波形状选择 1 PB14 0000 0000 0030 0000 

★：参数变更必填项目 

：初期值的变更参数 

*1：参数值是推荐值。请结合贵公司的使用方法进行变更。 

*2：受搬运物形状、安装状态的影响，可能会产生机械共振的情况，所以初次设定时，请变更参数值。 

  (参数初期设定状态⇒参数推荐值的设定⇒动作开始) 

*3)： 1 脉冲的执行元件的移动量为 10[μm/脉冲]的情况。 
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【LEY 的参数推荐值】 

系列 

   LEY25/LEYG25 LEY25D/LEYG25D LEY32/LEYG32 LEY32D/LEYG32D 

导程记号 A B C A B C A B C A B C 

导程 12 6 3 12 6 3 20 10 5 16 8 4 

参数 *1，*2 参数 No 初期值 参数推荐值 

1 回转间的 

指令输入脉冲数 *3 
PA05 0 0 

电子齿轮分子 *3 PA06 1 32768 65536 32768 65536 32768 65536 32768 

电子齿轮分母 *3 PA07 1 150 75 75 150 75 75 250 125 125 200 100 50 

回生选择 PA02 0000  0000(无回生选择)/ 0002(LEC-MR-RB-032) 

转动方向选择 PA14 0 

0 
(+方向： 

电机相反侧) 

1 
(+方向： 

电机相反侧) 

0 
(+方向： 

电机相反侧) 

1 
(+方向： 

电机相反侧) 

自适应调谐模式 PB01 0000 0000 

针对伺服电机的负载

惯性力矩 
PB06 7 7 

机械共振控制 

滤波器 1 
PB13 4500 4500 

陷波形状选择 1  PB14 0000 0000 

 

系列 

   LEY63 LEY63D 

导程记号 A B C L A B C 

导程(含滑轮比) 20 10 5 
5/2.86 
(滑轮比

4/7) 

20 10 5 

参数 *1，*2 参数 No 初期值 参数推荐值 

1 回转间的 

指令输入脉冲数 *3 
PA05 0 0 

电子齿轮分子 *3 PA06 1 32768 65536 114688 32768 65536 

电子齿轮分母 *3 PA07 1 250 125 125 125 250 125 125 

回生选择 PA02 0000 0000(无回生选择) / 0002(LEC-MR-RB-032) / 0003(LEC-MR-RB-12) 

转动方向选择 PA14 0 0 (+方向：电机相反侧) 1 (+方向：电机相反侧) 

自适应调谐模式 PB01 0000 0000 

针对伺服电机的负载

惯性力矩比 
PB06 7 7 

机械共振控制 

滤波器 1 
PB13 4500 4500 

陷波形状选择 1  PB14 0000 0000 

：初期值的变更参数 

*1：参数值是推荐值。请结合贵公司的使用方法进行变更。 

*2：受搬运物形状、安装状态的影响，可能会产生机械共振的情况，所以请在初次设定时变更参数值。 

  (参数初期设定状态⇒参数推荐值的设定⇒动作开始) 

*3)： 1 脉冲的执行元件的移动量为 10[μm/脉冲]的情况。
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5.3.4 绝对位置检测系统 

※使用绝对位置检测系统时，还需要与定位组件不同的输入输出组件。详细内容请参考『LECSB 使用

说明书 14章』。 

 

利用基于通信的 ABS转送，运行绝对位置检测系统时，请将参数【PA03】设定为“0002”。 

 

请选择绝对位置检测系统。 

参数 
初期值 单位 设定范围 

控制模式 

No. 简称 名称 位置 速度 力矩 

PA03 *ABS 绝对位置检测系统 0000h  本文参考 ○   

 

要点  
 
●设定这个参数后，先关闭电源再重新连接，参数才会生效。 

 
 

在位置控制模式下使用绝对位置检测系统时，设定这个参数。 

絶対位置検出システムの選択(第14章参照)
0：インクリメンタルシステムで使用する
1：絶対位置検出システムで使用する
   DIOによるABS転送
2：絶対位置検出システムで使用する
   通信によるABS転送

パラメータ№PA03

0 0 0

 

 

 例）利用基于通信的 ABS转送，运行绝对位置检测系统时， 

  [PA03] = 0002 

 

○1 在「基本设定」标签上，将「PA03」设定为「0002」。 

○2 请点击「单轴写入（S）」按钮。 

○3 请切断电源再重新连接。参数生效。 

 

 

 

 

参数 No.PA.03 

绝对位置检测系统的选择 

0：在增量系统上使用 

1：在绝对位置检测系统上使用 

   基于 OO 的 ABS 转送 

2：在绝对位置检测系统上使用 

   基于通信的 ABS 转送 

 
① 

② 
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5.3.5 电子齿轮 
为了将定位组件（PLC）发出的指令脉冲数转换为执行元件的移动量，需要设定电子齿轮。 

各执行元件的电子齿轮推荐值，请参考『LECSB 使用说明书(简易版) 5.3.4章』。 

 

请根据贵公司的使用方法变更电子齿轮值。 

 

(1) LECSB 设定参数：设定[PA05]、[PA06]、[PA07]。 

参数 

初期值 单位 设定范围 

控制模式 

No. 简称 名称 

位置

（Po

siti

on） 

速度 力矩 

PA05 *FBP 1回转间的指令输入脉冲数 0  
0・1000～

50000 
○   

PA06 CMX 电子齿轮分子(指令脉冲倍数分子) 1  1～1048576 ○   

PA07 CDV 电子齿轮分母(指令脉冲倍数分母) 1  1～1048576 ○   

 

请按下述内容设定。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 例） 

｢执行元件的导程 L｣ ：6[mm] 

｢1脉冲指令间的执行元件移动量 P｣:10[μm]  

｢滑轮比 n1/n2｣   ：1/1  

 

的情况下，请设定如下： 

 

[PA05]=0(初期值) 

 

 

 

 

 

 

[PA05] = 0 

[PA06] = 32768 

[PA07] = 75 

 

 

※1 关于滑轮比，请参考『LECSB 使用说明书（简易版）5.3.4章』的导程项。 

  关于未记载滑轮比的执行元件，请按照『1/1』来计算。 

 

・ [PA05]  ＝ 0（初期值） 

※初期值 0变为「1回转间的指令输入脉冲数」262144[脉冲/rev]。 

  

・ [PA06]      1回转间的指令输入脉冲数×P× 

           = 

・ [PA07] 执行元件的导程 L[mm]｣×n1/n2 

 

P:1脉冲指令间的执行元件移动量[μm] 

 

n1/n2 ：「滑轮比」※1 

1000 

1 

[PA07] 

[PA06] 

1 

75 

32768 

[PA07] 

[PA06] 

1 

6×1/1 

262144×10× 1000 

1 

= 

= 

6×1000 

262144×10 
= 
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5.3.6  『控制模式』选择 

○1 将控制模式变为位置控制模式时，请选择『参数设定』画面的「基本设定」标签-「控制模式选择」－｢位

置控制模式」。 

（在目录显示的「基本设定」标签上，「PA01」参数也变为「0000」。 

○2 请点击「单轴写入（S）」按钮。 

○3 请按「OK」。 

○4 请按「OK」。（电源 OFF→ON 后，参数生效。） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 

② 

③ 
④ 
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5.3.7 设定指令脉冲输入形态参数 
位置控制模式（脉冲输入）的情况下，请设定来自上游设备(定位组件）的指令脉冲输入形态。 

 

・输入形态（3种） 

○1  正转脉冲列/反转脉冲列 

○2  脉冲列/符号 

○3  A相脉冲列/B相脉冲列 

 

・逻辑（2种） 

○1  正逻辑（计算「脉冲上升」） 

○2  负逻辑（计算「脉冲下降」） 

 

・可从输入形态（脉冲 3种） × 正/负逻辑(2种）=6种中选择。 

  

上游设备(定位组件）中，有设定「脉冲输出的形态（模式）」的参数。在上游设备(定位组件）侧与 LECSB

侧，需要使「形态一致」。 

若不能使「形态一致」，将不能正常作动。有些上游设备(定位组件），可能会出现无上述「指令脉冲输入形

态」的情况，请加以留意。  
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（1）设定 LECSB 脉冲列输入信号的输入形态  

设定参数：[PA13] 

参数 
初期值 单位 设定范围 

控制模式 

No. 简称 名称 位置 速度 力矩 

PA13 *PLSS 指令脉冲输入形态 0000h  参考本文 ○   

选择脉冲列输入信号的输入形态。指令脉冲在3种形态下可以输入，并可以选择正逻辑·负逻辑。 

表中的 或 的箭头，显示收入脉冲列的时机。A·B相脉冲列以4倍被收入。 

 

指令脉冲输入形态的选择 

设定值 脉冲列形态 正转指令时 反转指令时 

0010h 

负 

逻 

辑 

正转脉冲列 

反转脉冲列 NP

PP

 

0011h 脉冲列+符号 

PP

L HNP

 

0012h 
A相脉冲列 

B相脉冲列 

PP

NP

 

0000h 

正 

逻 

辑 

正转脉冲列 

反转脉冲列 
NP

PP

 

0001h 脉冲列+符号 
LH

PP

NP
 

0002h 
A相脉冲列 

B相脉冲列 

PP

NP

 

 

  例）希望按正逻辑，将指令脉冲输入形态变为脉冲列+符号的情况下， 

    ｢PA13」＝0001 

 

○1  在「基本设定」上，将「PA13」变更为「0001」。 

○2  请点击「单轴写入（S）」按钮。 

○3  请切断电源再重新连接。参数生效。 
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① 

② 
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5.4 安装软件的 JOG 运行 

○1  点击安装软件的「测试运行（E）」-「JOG运行（J）」，显示『JOG运行』画面。 

○2  请按「OK」。 

（使用本功能时，外部输入信号的运行变为无效。由 PLC 或上游设备控制的情况下，请务必切断电源后再

使用。） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 

① 

② 
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5.4.1 JOG 运行 

○1 为避免失误冲击行程末端，请在低速下确认执行元件后再进行。 

（需要电机速度、加减速时常数的情况下，请变更值。） 

电机回转速度的设定，请参考『LECSB 使用说明书（简易版）5.6.2章』。 

加减速时常数的设定，请参考『LECSB 使用说明书（简易版）5.6.3章』。 

 

○2 通过[正转(CCW)]、 [反转(CW)]，使执行元件进行 JOG 运行。 

（不作动的情况下，请确认配线及参数等。） 

另外，使用安装软件进行 JOG 运行情况下，即使变更参数「PA14(转动方向选择)」的设定， 

执行元件的移动方向（电机的转动方向）不变化。 

执行元件按照[正転(CCW)] 按钮、[反転(CCW)] 按钮的方向移动。 

 

○3 未将「行程末端」（LSP、LSN）信号进行自动 ON设定的情况下，会发生报警,请检查。 

（检查时，仅在打开本画面时，「行程末端」（LSP、LSN）信号自动 ON。） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

项目 设定范围 单位 内容 

电机回转速度 
0～各执行元件的允

许速度 
r/min 设定定位运行时的指令回转速度（电机每1分钟的回转数）。 

加减速时常数 0～50000 ms 设定达到/停止额定回转速度（3000 r/min）时的时间。 

 

 
① 

 
③ 

② 
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5.5 输入输出信号的分配变更方法 
从初期设定开始，可以任意变更输入输出信号的分配。 

使执行元件作动时，有时需要变更输出信号的分配。 

设定时，通过初期设定进入的信号会变更，请注意。 

※设定[PD**]时，请将禁止写入参数[PA19]设定为”000C”。 

 

详细内容请参考『LECSB 使用说明书 5.4章』。 

 

5.5.1 设定选择输入信号自动 ON 的参数 
请设定选择输入信号自动 ON 的参数。 

通过变更「PD01：选择输入信号自动 ON」的设定，可以在控制回路电源 ON时，使输入信号自动 ON。 

关于自动 ON状态下也无影响的信号，通过设定自动 ON，可以扩大输入输出信号的选择项。 

 

请通过参数[PD01]进行自动 ON选择或 I/O信号的配线。 

已完成 I/O信号的配线时，请勿设定「PD01：选择输入信号自动 ON」。 

※全部由 I/O信号控制时,请将「PD01」设定为”0000”。 

 

关于「PD01：选择输入信号自动 ON」，请用 16进制（HEX）设定。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

为使执行元件作动，＜运行时必须为 ON的信号＞ 

 

 

 

 

请将「PD01」设为“0C04”。 

SON 伺服 ON OFF：伺服 OFF 

ON：伺服 ON（可运行） 

LSP 正转行程末端 

(B触点） 

OFF：正转行程末端 

ON：正转行程末端解除（可运行） 

LSN 反转行程末端 

(B触点） 

OFF：反转行程末端 

ON ：反转行程末端解除（可运行） 

 

注） 为使执行元件作动，EMG(紧急停止）也必须为 ON:紧急停止解除（可运行） 

状态。但是，由于 EMG（紧急停止）无法通过参数强制设定自动 ON， 

例）使 LSP、LSN、SON 自动 ON时，[PD01=0C04。 

2 进制→10 进制/16 进制变换表 
(1)LECSB 设定选择自动 ON    

※为了设定[PD**]，请将禁止写入参数[PA19]设定为“000C”。 

设定参数：[PD01] 

 

 

 

 

 

 
1100 C in HEX 

0000 0 in HEX 

0100 4 in HEX 
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请通过配线进行设定。 
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※ 「行程末端」（LSP、LSN）、「伺服 ON」(SON)信号设定为有效的情况下 

○1 在「输入输出设定」标签上，将「PD01」设定为「0C24」。 

○2 请点击「单轴写入（S）」按钮。 

○3 请切断电源再重新连接。参数生效。 

 

※ 本设定中，电源 ON时，「行程末端」（LSP、LSN）、「伺服 ON」(SON)信号自动 ON。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 

② 
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5.5.2  输入信号与输出信号的初期分配 
输入信号与输出信号的初期分配如下所示。 

 

 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

信号的详细内容，请参考『LECSB 使用说明书 3.5章』。 

参数设定值的详细内容，请参考『LECSB 使用说明书 5.4章』。 

 

5.5.3 安装软件的信号分配                                              
 

○1  点击安装软件的「参数（A）」-「参数设定（P）」，显示『参数设定』画面。 

○2  请点击「输入输出设定」标签。 

○3  变更各信号分配时，可通过「PD03～PD08」、「PD10～PD16」、「PD18」的各参数进行变更。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PD03～PD12 输入信号分配(CN1-15～CN1-19、CN1-41、CN1-43～CN1-45) 

PD13～PD18 输出信号分配（CN1-22～CN1-25、CN1-49) 

③ 
 

② 
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5.5.4  位置控制模式下的分配例 
（1） 增益切换（CDP）设定例 

    将 CN1-16插针变更为「增益切换选择」(CDP)时 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

○1 将「PD04」由「00212100」设定为「0021210D」。 

 

  

 0 D  
 

 

0 D 

注1. P：位置控制模式 

S：速度控制模式 

T：力矩控制模式 

  2.厂家设定用。请勿设定。 
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（2） 通过安装软件分配信号示例 

    将 CN1-16插针变更为「增益切换选择」(CDP)的情况下 

 

○1在「输入输出设定」标签上，将「PD04」由「00212100」设定为「0021210D」。 

○2请点击「单轴写入（S）」按钮。 

○3请切断电源再重新连接。参数生效。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※ 请通过其他途径进行 CN1-16插针的配线。 

 

※ 关于向 CN1-15插针～CN1-19插针、CN1-41插针、CN1-43插针～CN1-45插针分配输入信号情况下的参数

设定值，请参考『LECSB 使用说明书 5.4.2章』（PD03～PD08）、（PD10～PD12）。 

 

※ 关于向 CN1-22～CN1-25插针、CN1-49插针分配输出信号情况下的参数设定值，请参考『LECSB 使用说

明书 5.4.2章』（PD13～PD16）、（PD18）。 

  

  

② 

①  
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5.5.5 确认输入信号与输出信号的分配 
可以确认分配到 CN1的信号名与「ON」/「OFF」状态（包含配线确认）。 

变更「PD03～PD08」、「PD10～PD16」、「PD18」的参数时，请确认是否正常分配。 

 

○1 若点击安装软件的「监视器（M）」-「输入输出监视器显示（I）」，则显示『输入输出监视器显示』画面。 

 

位置控制模式例 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 
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5.6  安装软件的定位运行 

○1  点击安装软件的「测试运行（E）」-「定位运行（P）」，显示『移动量单位选择』画面。 

○2  请检查指令脉冲单位（电子齿轮有效）按「OK」键。 

通过 PA05/PA06/PA07设定的电子齿轮比生效。 

○3  请按「OK」。 

（使用本功能时，外部输入信号的运行变为无效。由 PLC或上游设备控制的场合，请务必先关闭电源再重

新接通后再使用。） 

○4  显示『定位运行』画面。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 

② 

③ 
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5.6.1 定位运行 

○1 为避免失误冲击行程末端，刚开始时，请低速运行执行元件。变更速度和移动量的情况下，慢慢增大速度

和移动量，并边确认边使其作动。 

（需要电机速度、加减速时常数、移动量的情况下，请变更值。） 

电机回转速度的设定，请参考『LECSB 使用说明书（简易版）5.6.2章』。 

加减速时常数的设定，请参考『LECSB 使用说明书（简易版）5.6.3章』。 

移动量的设定，请参考『LECSB 使用说明书（简易版）5.6.4章』。 

 

○2 执行元件通过[正转(CCW)]、 [反转(CW)]定位运行。 

（不作动的情况下，请确认配线及参数等。） 

另外，使用安装软件进行定位运行时，即使变更参数「PA14(转动方向选择)」的设定， 

执行元件的移动方向（电机的转动方向）也不变化。 

执行元件按照[正转(CCW)] 按钮、[反转(CCW)]按钮的方向移动。 

 

○3 请检查指令脉冲单位（电子齿轮生效）。 

通过 PA05/PA06/PA07设定的电子齿轮比生效。 

各执行元件的 PA05/PA06/PA07的设定值，请参考『LECSB 使用说明书（简易版）5.3.4章』。 

 按照『LECSB 使用说明书（简易版） 5.3.4章』中的值设定 PA05/PA06/PA07的情况下，『1脉冲的执 

行元件的移动量』，为下述值。 

 

     ・ 1脉冲的执行元件的移动量 ＝ 10[μｍ]（ 0.01[mm]） 

 

○4 若未将「行程末端」（LSP、LSN）信号进行自动 ON设定的情况下，会发生报警,请做好检查。 

（检查时，仅在打开本画面时，「行程末端」（LSP、LSN）信号自动 ON） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

项目 设定范围 单位 内容 

电机回转速度 
0～各执行元件的允

许速度 
r/min 设定定位运行时的指令回转速度（电机每1分钟的回转数）。 

加减速时常数 0～50000 ms 设定达到/停止额定回转速度（3000 r/min）时的时间。 

移动量 0～2147483647 pulse 设定移动量。 

① 

② 

 

 
③ 

 
④ 
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5.6.2 电机回转速度的设定 
<回转速度设定＞ 

○1 请设定电机回转速度(r/min）。 

※ r/min (rpm)：电机的指令回转速度（电机每 1分钟的回转数） 

 

回转速度，请务必设为大于 0且在各执行元件的允许速度范围内的数值。 

若设为 0，执行元件不作动，所以请注意。 

 

若回转速度(r/min）过低，会成为造成震动的主要原因，所以请边观察执行元件的动作，边进行设定。 

 

需要将移动速度((mm/s)换算为回转速度(r/min）。    

换算方法请参考下述内容。 

 

使导程 20[mm]的执行元件以移动速度 500[mm/sec]移动时的换算示例 

 

 

 

 

 

 

 

 

1(s）间的回转数(rps) 

回转速度(rpm) = {速度(mm/s) ÷ 导程(mm)}×60(S) 

=  {500(mm/s）÷20(mm)}×60(s)=1500(rpm) 。 

1(s)的移动距离 1回转的移动距离 ÷ 

① 
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5.6.3 加减速时常数的设定 
<加减速时常数的設定＞ 

○1 设定加减速时常数(ms）。 

加减速时常数，通过达到电机的额定回转数（3000[ｒ/min]：固定值）时的时间(ms)进行设定的。 

请务必将加减速时常数设为大于 0且在各执行元件的允许加减速范围内的数值。 

 

需要将加减速度(mm/s
2
)换算为加减速度时间常数(ms）。 

换算方法请参考下述内容。 

使导程 8[mm]的执行元件以加速度 3000[mm/sec
2
]移动时的换算示例 

 

 

 

 

 

 

 

加减速时常数（ms）= {3000(r/min)÷60(S)} × 8(mm) × 1000 
                           3000(mm/s

2
) 

          ＝ 133(ｍｓ)  。 

 

 

 

 

 

 

 

 
加减速时常数（ms）= {额定回转速度(r/min)÷60(S)}×螺纹导程(mm) × 1000 

                    加减速度(mm/s
2
) 

※加速时常数的单位是ms，所以请用（s）×1000进行换算 

 

电机的额定回转数（3000rpm）时的速度(mm/s) 

 ※注 

① 
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5.6.4 移动量的设定以及作动 
<移动量的设定＞ 

○1 设定移动量[pulse]。请设定导程范围内的值。 

○2 通过[正转(CCW)]、 [反转(CW)]使执行元件定位运行。 

※执行元件进行移动，移动量为：将电源接通位置作为原点（0）所移动的部分。 

（不作动的情况下，请确认配线及参数等。） 

另外，使用安装软件进行定位运行的场合下，即使变更参数「PA14(转动方向选择)」的设定， 

执行元件的移动方向（电机的转动方向）也不变化。 

执行元件按照[正转(CCW)] 按钮、[反转(CCW)]按钮的方向移动。 

○3 请检查指令脉冲单位（电子齿轮生效）。 

通过 PA05/PA06/PA07设定的电子齿轮比生效。 

 各执行元件的 PA05/PA06/PA07 设定值，请参考『LECSB 使用说明书（简易版）5.3.4章』。 

 按『LECSB 使用说明书（简易版） 5.3.4章』中的值设定 PA05/PA06/PA07的情况下，每 1脉冲的执行元 

件的移动量』为下述值。 

 

 【位置控制模式的情况下】 

 ・每 1脉冲的执行元件的移动量 ＝ 10[μｍ]（ 0.01[mm]） 

 

需要将移動量(mm)换算为移動量(pulse）。 

换算方法请参考下述内容。 

 

希望移动 100mm的情况下， 

【位置控制模式的情况下】 

由于每1脉冲的执行元件的移动量为0.01（mm）※1，所以设定： 

100（mm） / 0.01（mm） = 10000（pulse）。 

※1 设定每 1脉冲的执行元件的移动量为『LECSB 使用说明书（简易版）5.3.4章』 

的电子齿轮的情况下的值。 

 

○4 未将「行程末端」（LSP、LSN）信号进行自动 ON设定的情况下，会发生报警，请做好检查。 

（检查时，仅在打开本画面时，「行程末端」（LSP、LSN）信号自动 ON） 

※ 请务必确认[正转(CCW)]、 [反转(CW)]的作动方向。 

不清楚作动方向的情况下，请将移动量的值设定为小数值之后使其作动，确认作动方向。 
 

 

① 

 

② 
 

 
③ 

④ 
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5.7 参数的保存/读取 
 

5.7.1 参数的保存 

○1 点击安装软件的『参数设定』画面的「命名保存」，显示『命名保存』画面。 

○2 请指定保存位置（I）。 

○3 请输入任意文件名。 

○4 请点击「保存(S)」按钮。 

 

   保存文件 

.prm2 各参数的 PA、PB、PC、PD的设定文档被保存。 

 

※ 参数保存前请将现在参数由控制器上传到软件。 

  （上传方法，请参考『LECSB 使用说明书（简易版）5.3.2章』。） 

 

 

① 

② 

③ 

 

  

④ 
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5.7.2  参数的读取 

○1 点击安装软件的『参数设定』画面的「打开」，显示『打开文件』画面。 

○2 请指定文件位置（I）。 

○3 请选择希望读取的参数文件[.prm2]]。 

○4 请点击「打开(O)」按钮。 

 参数被读取。 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 

② 

③ 

 

 

  

④ 
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5.8 文件的保存/读取 
 

5.8.1 文件的保存 

○1 点击安装软件的「文件（P）」-「命名保存（A）」，显示『文件命名保存』画面。 

○2 请指定保存位置路径（A）。 

○3 （初次保存文件时，请输入工作区名称（W），制作工作区。）请输入任意文件名称（P）。 

○4 请点击「保存(S)」按钮。 

 文件保存在指定文件夹内。 

 

※ 参数保存前请将现在参数由控制器上传到软件。 

 （上传方法请参考『LECSB 使用说明书（简易版）5.3.2 章』。） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
① 

② 

③ 

 

 

 
④ 
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5.8.2 文件的读取 

○1 点击安装软件的「文件（P）」-「打开（O）」，显示『打开文件』画面。 

○2 请指定希望读取的文件的保存位置路径（A）。 

○3 请指定希望读取的工作区，选择其中的文件名。 

○4 请点击「打开(O)」按钮。 

 文件被读取。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

6. 原点复位的方法 
 

6.1 位置控制(脉冲输入)模式 
位置控制（脉冲输入）模式下进行原点复位的情况下，请使用上游PLC定位组件的原点复位功能进行原点复位。 

定位元件的配线、参数等的设定以及原点复位方法等的设备使用方法以及详细内容，请参考所用设备的使用

说明书进行确认。 

① 

② 

④ 

  

 

 

③ 



 

-49- 

 

 

7. 各模式的运行动作方法 
 

7.1 位置控制模式 
通过脉冲列控制电机的回转速度・方向，进行定位。 

 

7.1.1 作动指示 
将指令脉冲由定位元件输入到控制器，控制器根据指令脉冲使执行元件作动。指令脉冲和动作示例如下图所

示。 

 

切換え後ゲイン

切換え前ゲイン
各ゲインの変化

CDT＝100ms

63.4％

溜りパルス[pulse]
＋CDL

－CDL
0

指令パルス 溜りパルス

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  
 

ON 

OFF 

ON 

OFF 

ON 

OFF 

正转行程 

末端(LSP) 

反转行程 

末端(LSN) 

强制停止(EM1) 

(95ms)

(95ms)

電磁ブレーキ
インタロック(MBR)

(注1)ON

     OFF

ON

OFF

0 r/min

ベース回路

サーボモータ
回転速度

サーボオン(SON)
ON

OFF

フリーラン 

Tb

電磁ブレーキ動作
遅れ時間

解放

動作

位置指令(注4)

電磁ブレーキ

解放遅れ時間＋外部リレーなど(注2)

(注3)

0 r/min
(95ms)

(95ms)

電磁ブレーキ
インタロック(MBR)

(注1)ON

     OFF

ON

OFF

0 r/min

ベース回路

サーボモータ
回転速度

サーボオン(SON)
ON

OFF

フリーラン 

Tb

電磁ブレーキ動作
遅れ時間

解放

動作

位置指令(注4)

電磁ブレーキ

解放遅れ時間＋外部リレーなど(注2)

(注3)

0 r/min

准备完了(RD) 

(95ms)

(95ms)

電磁ブレーキ
インタロック(MBR)

(注1)ON

     OFF

ON

OFF

0 r/min

ベース回路

サーボモータ
回転速度

サーボオン(SON)
ON

OFF

フリーラン 

Tb

電磁ブレーキ動作
遅れ時間

解放

動作

位置指令(注4)

電磁ブレーキ

解放遅れ時間＋外部リレーなど(注2)

(注3)

0 r/min

锁定动作 

延迟时间 

锁定 

指令脉冲 累计脉冲 

累计脉冲[pulse] 

伺服电机

回转速度 

电磁制动器 

互锁(MBR) 

伺服 ON(SON) 

位置指令(注 4) 

解放 

作动 
解放延迟时间+外部继电器等（注 2） 

自由运行 
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7.2 速度控制模式 
高精度顺畅地控制伺服电机的回转速度、方向。 

在 LECSB上，可运行模拟速度指令。 

※设定[PC**]时，请将禁止写入参数[PA19]设定为“000C”。 

 

7.2.1 作动指示 
ST1・ST2信号 ON时，伺服电机回转。 

速度控制模式的动作示例如下所示。 

 

速度设定 

速度指令与回转速度 

 按照通过参数设定的回转速度，或者按照通过模拟速度指令（VC）的施加电压设定的回转速度，进行运行。 

模拟速度指令（VC）的施加电压与伺服电机回转速度的关系，如下所示。 

在初期设定上，±10V，形成额定回转速度。另外，±10V时的回转速度，可通过参数No.PC12进行变更。 

        

定格回転速度 [r/min]

定格回転速度 [r/min] 正転(CCW)

逆転(CW)

回
転
速
度

[r/min]
－10

CCW方向

0 ＋10
VC印加電圧 [V]CW方向

 

因正转启动(ST1)·反转启动(ST2)产生的转动方向如下表所示。 

(注1)输入设备 (注2)转动方向 

ST2 ST1 
模拟速度指令（VC） 

内部速度指令 
+极性 0V -极性 

0 0 
停止 

(伺服锁定) 

停止 

(伺服锁定) 

停止 

(伺服锁定) 

停止 

(伺服锁定) 

0 1 CCW 停止 

(无伺服锁定) 

CW CCW 

1 0 CW CCW CW 

1 1 
停止 

(伺服锁定) 

停止 

(伺服锁定) 

停止 

(伺服锁定) 

停止 

(伺服锁定) 

注 1. 0：OFF  

1：ON 

  2. 若在伺服锁定中解除力矩限制,根据针对指令位置的位置偏差量，伺服电机可能会急回转。 

 

一般请按如下方式连接。 

日本抵抗器
RRS10相当

ST2

DOCOM

P15R

VC

LG

SD

2kΩ
2kΩ

サーボアンプ

ST1
(注)

 

控制器 

正转启动 

反转启动 
      

 

注.为漏型输入输出接口的情况。 

额定回转速度[r/min] 

CCW方向 

VC 施加电压[V] 

额定回转速度[r/min] 

CW方向 

额

定

回

转

速

度 

正转(CCW) 

逆转(CCW) 

日本电阻 

RRS10 相当 
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关于信号分配，请参考『LECSB 使用说明书（简易版）5.4章』。 

 

 

LECSB速度指令参数设定 

 

(注)输入装置 
速度指令 

SP3 SP2 SP1 

0 0 0 模拟速度指令（VC）  

初

期 
0 0 1 内部速度指令1（参数No.PC05） 

0 1 0 内部速度指令2（参数No.PC06） 

0 1 1 内部速度指令3（参数No.PC07） 

1 0 0 内部速度指令4（参数No.PC08） 

1 0 1 内部速度指令5（参数No.PC09） 

1 1 0 内部速度指令6（参数No.PC10） 

1 1 1 内部速度指令7（参数No.PC11） 

注. 0：OFF 

  1：ON 

 

LECSB的情况下，可进行模拟速度指令及模块7的速度设定。 

初期设定时的信号分配为 SP1、SP2。 

使用到[内部速度指令 7]时，请分配速度选择 3[SP3]。 

 

关于模拟速度指令的详细内容，请参考『LECSB 使用说明书 3章』。 
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7.1 力矩控制模式 
控制伺服电机的输出力矩。也有速度控制功能。 

在 LECSB上，可运行模拟速度指令。 

※设定[PC**]时，请将禁止写入参数[PA19]设定为“000C”。 

 

7.3.1 作动指示 
RS1・RS2信号 ON时，伺服电机运行。 

力矩控制模式的作动示例如下所示。 

（1） 力矩控制模式 

力矩指令及力矩 

 模拟力矩指令（VC）的施加电压与伺服电机的力矩关系，如下所示。 

 通过±8V，产生最大力矩。 

±8V输入时的力矩，可通过参数No.PC13来变更。 

       

正転(CCW)

逆転(CW)

－8

CCW方向

＋0.05＋8
TC印加電圧 [V]

CW方向
最大トルク

最大トルク

－0.05

トルク

 

 

使用模拟力矩指令(TC)时，由于正转选择(RS1)・反转选择(RS2)而产生的力矩发生方向如下所示。 

 

(注)输入装置 转动方向 

RS2 RS1 
模拟力矩指令（TC） 

+极性 0V -极性 

0 0 不产生力矩。 

 
不 
产 
生 
力 
矩 
 

  ゜ 

不产生力矩。 

0 1 
CCW 

(正向输出动力矩·反向再生
制动) 

CW 
(反向输出动力矩·正向再生

制动) 

1 0 
CW 

(反向输出动力矩·正向再生
制动) 

CCW 
(正向输出动力矩·反向再生

制动) 

1 1 不产生力矩。 不产生力矩。 

注. 0：OFF 

  1：ON 

 

一般请按如下方式连接。 

RS2

DOCOM

TC

LG

SD

－8～＋8V

サーボアンプ

RS1
(注)

 

关于信号的分配，请参考『LECSB 使用说明书（简易版）5.4章』。 

控制器 

正转启动 

反转启动 
      

 

CCW 方向 

最大力矩 

力矩 

CW 方向 最大力矩   

TC 施加电压[V] 

正转(CCW) 

逆转(CW) 



 

-53- 

 

 

8. 故障检修 
 

8.1 报警・警告一览表 
 

要点  
 
● 请在发生报警的同时，关闭伺服启动按钮(SON)，并切断电源。 

 
运行过程中发生异常时，显示报警或警告。发生报警・警告的场合,请根据『LECSB 使用说明书 9.2章、9.3

章』，进行恰当处理。若发生报警，ALM关闭。 

将参数No.PD24设定为“□□□1”，可输出报警码。报警码可通过bit0～bit2的ON/OFF输出。警告(AL.92～

AL.EA)上无报警码。发生报警时,表中的报警码输出.正常时,报警码不会输出. 

排除报警原因后，可以通过报警解除栏中带○记号的任意方法解除。排除发生原因后，警告会自动解除。 
 

 显示 

(注2) 
报警代码 

名称 

报警解除  
 显示 名称 

警 
告 

AL.92 电源断线警告 

CN1 
22 

(bit2) 

CN1 
23 

(bit1) 

CN1 
24 

(bit0) 

电源 
OFF→ON 

在现在
报警画
面上 
按"SET"
键 

报警 
重置 
(RES) 

 

AL.96 原点设置失误警告 

AL.99 行程范围警告 

 AL.9F 电池警告 

 AL.E0 过回生警告 

 AL.E1 超负载警告1 

报
警 

AL.10 0 1 0 电压不足 ○ ○ ○   AL.E3 绝对位置计数警告 

AL.12 0 0 0 记忆库异常1(RAM) ○     AL.E5 ABS超时警告 

AL.13 0 0 0 时钟异常 ○     AL.E6 伺服紧急停止警告 

AL.15 0 0 0 记忆库异常2(EEP-ROM) ○     
AL.E8 

冷却风扇回转数低 

AL.16 1 1 0 编码器异常1(电源接通时) ○     警告 

 AL.17 0 0 0 基板异常 ○     AL.E9 主回路OFF警告 

 AL.19 0 0 0 记忆库异常3(Flash-ROM) ○     AL.EA ABS伺服ON警告 

 AL.1A 1 1 0 电机组合异常 ○     AL.EC 超负载警告2 

 AL.20 1 1 0 编码器异常2（运行时间中） ○     AL.ED 超输出功率警告 

 AL.21 1 1 0 编码器异常3（运行时间中） ○       

 AL.24 1 0 0 主回路异常 ○ ○ ○     

 AL.25 1 1 0 绝对位置消失 ○       

 AL.30 0 0 1 再生异常 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 AL.31 1 0 1 过速度 ○ ○ ○     

 AL.32 1 0 0 过电流 ○       

 AL.33 0 0 1 过电压 ○ ○ ○     

 AL.35 1 0 1 指令脉冲频率异常 ○ ○ ○     

 AL.37 0 0 0 参数异常 ○       

 AL.45 0 1 1 主回路元件过热 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 AL.46 0 1 1 伺服电机过热 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 AL.47 0 1 1 冷却风扇异常 ○       

 AL.50 0 1 1 超负载1 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 AL.51 0 1 1 超负载2 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 AL.52 1 0 1 误差过大 ○ ○ ○     

 AL.8A 0 0 0 串行通信时间异常 ○ ○ ○     

 AL.8E 0 0 0 串行通信异常 ○ ○ ○     

 88888    WATCH DOG ○       

注 1. 排除发生原因后,请留出约30分钟冷却时间后再使用。 
2.0：OFF 

     1：ON 
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