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LECSC 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，除了要遵守国际规格(ISO/IEC)､日本工业规格 

(JIS)
*1)
 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 在紧迫的危险状态下，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的同时，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、娱乐设备、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造成重大结果。所以记载的任何重要内容都请务

必遵守。 
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   LECSC 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年内或者自购入后 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｡ 

 

③请参考其他产品的个别保证及免责事项，在理解的基础上使用本产品。 

 

    *3) 真空吸盘不适用于自开始使用起一年内的保证期间｡ 

真空吸盘是消耗品，其产品保证期限是从购入后 1 年以内。 

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 LECSC时，请准备好『LECSC 使用说明书』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。 

请将 EMG(强制停止）的配线设为强制停止解除（可运行）的状态。 

另外，（EMG（强制停止）时，可通过参数强制进行自动 ON设定。） 

配线的详细内容，请参考『LECSC 使用说明书 4章』、『LECSC 使用说明书（简易版）3章』。 

 

使用安装软件(MR Configurator)时，需要选择LECS□-□的机种。 

通过「文件」-「安装设定」-「系统设定」-「机种选择」来选择『MR-J3-T』。 
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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『LECSC 使用说明书 4章』。 

 

① 控制器 LECSC*-S* 

② 电机电缆 LE-CSM-*** 

③ 编码器电缆 LE-CSE-*** 

④ I/O连接器 LE-CSNA 

I/O电缆 LEC-CSNA-1 

⑤ 
CC-Link插座 

CN1 （附属品）  
三菱电机系统服务株式会社 

品番：K05A50230600 

⑥ USB电缆 LEC-MR-J3USB 

⑦ 安装软件 

（MR Configurator
TM
) 

LEC-MR-SETUP221 

⑧ 主回路电源接口 CNP1 （附件） 

⑨ 控制回路电源接口 CNP2 （附件） 

⑩ 电机插头 CNP3 （附件） 

○11  
电池 

LEC-MR-J3BAT（同梱品） 

在增量系统上使用时，不需要。 

注) 本图没有记载可选项的锁定电缆。详细内容请参考【LECSC  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 

N 
P1 

P2 

P 

C 
D 

L11 

L21 

U 

V 

W 

④ 

PC 

⑥ 

⑦ 

⑧ 

⑨ 

⑩ 

⑪ 

⑤ 

PLC (CC-Lin 主要单元) 

客户准备 

 

客户准备 

 

客户准备 

 

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] 

参数的设定 
参考 P13 「4．参数一览（控制器侧） 

[点位参数方式] 

的设定 
参考 P64「9．点位参数方式] 

 

・在远程计数器上写入位置、

速度数据，通过远程计数器

来控制。 

・将点位参数数据写入控制器，通

过点位参数进行控制。 

仅占 2局 

 [远程记数方式] 

的设定 
参考 P68「10．远程记数方式] 

CC-Link 的设定 
参考 P53 「7．CC-Link设定」 

原点复位 
参考 P60 「8．原点复位」 

信号分配的设定 
参考 P35 「5.5输入输出信号的分配变更方法」 

安装软件（MR Configurator）的 

参数的设定 
参考 P14[5.安装软件（MR Configurator）的 

参数设定」 
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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。 

(1) LECSC（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：请供给规定的电源。 

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 请对控制用回路电源供给规定的电源。 

 

电源电压为 AC100V等情况下，请参考『LECSC 使用说明书 4章』。 

 

 

 

 

③ ② 

① 

控制器 

单相 

AC200~230V 

编码器电缆 
编码器 

伺服电机 

紧急停止 

故障 

RA 
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3.2 输入输出信号的连接 
 

3.2.1 连接例 
图为控制器的输入输出信号的连接例。请根据需要进行配线。 

 

SD

LBR

LAR

LA

LB

LZ

LZR

LG

15

12

25

強制停止

サーボアンプ

(注1)

RA1

RA2

RA3

(注2)

故障(注6)

原点復帰完了

14 RD

ALM

16 ZP

CN6

準備完了

検出器A相パルス
(差動ラインドライバ)

11

24

10m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
(差動ラインドライバ)

13

2610m以下

1

2

3

ﾌﾟﾚｰﾄ

CN6

近点ドグ

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)

＋

－

DC24V

電源

4

5

17

EMG

DOG

LSP

LSN

DICOM

DOCOM

(注4)

(注9)

23

(注3，5)

(注9)

＋

MR-J3USBCBL3M
(オプション)

CN5

(注7)
MR Configurator

パーソナル
コンピュータ

CN1

CC-Link

(注8)
 

 

配线的详细内容，请参考『LECSC 使用说明书 4.2章』。 

输入输出信号的详细内容，请参考『LECSC 使用说明书 4.5章』。 

控制器 

LEC-MR-J3USB 

(注 7) 

安装软件 

（MR Configurator） 

 

编码器 Z 相脉冲 

（差动线控制器） 

编码器 A 相脉冲 

（差动线控制器） 
 编码器 B 相脉冲 

（差动线控制器） 
 

准备完成 

故障 

原点复位完成 

控制公共端 

强制停止 

近点 DOG 

正转行程末端 

反转行程末端 
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3.2.2 源极输入输出接口 
本控制器可以对输入输出信号接口使用源极型。这种情况下,所有的DI-1输入信号、DO-1输出信号全部变为源极型。

请根据如下接口进行配线。 

 

（1）数字输入接口DI-1 

EMG
など

サーボアンプ

スイッチ

約5mA

DICOM

VCES≦1.0V
ICEO≦100μA

DC24V±10％
150mA

約5.6kΩ

 

（2）数字输出接口DO-1 

   控制器内部有最大2.6V的电压降。 

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

DC24V±10％
150mA

(注)

 

注.若因电压下降(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 

 

若弄错二极管的极性，

控制器会故障 

 

。 

负载 
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3.3 PLC 与控制器的配线 
请进行 PLC与控制器的配线。 

（1） PLC 与控制器的配线 

通过双绞线（3线式）将 PLC(CC-Link主要组件)与控制器进行连接。 

CC-Link Ver.1.10対応ケーブル

シーケンサ
CC-Linkユニット  

 

（2）连接器的配线 

图为控制器侧的通信连接器 CN1的插针排列。 

DA
DG

DB
SL
D

FG

サーボアンプ

CN1

CN1

   

图为控制器与 PLC(CC-Link 主要组件)的配线。用于连接的 CC-Link Ver.1.10 的对应电缆，请参考『LECSC 

使用说明书 13.4章 (3)』。 

シーケンサCC-Link
マスタユニット サーボアンプ

SLD

FG

DA

DG

SLD

DB

CN1

FG

DG

DA

DB

 

 

控制器 

 

 

控制器 

 

 

 

PLC 

PLC (CC-Link主要组件) 

 

 

PLC 

(CC-Link 主要组件) 

三菱电机系统服务株式会社制 

品番：K05A50230600 

CC-Link Ver.1.10 对应电缆 
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（3）多台连接 

连接多台伺服时的连接例 

 

作为 CC-Link的远程 I/O局的 1局，可共享连杆系统，通过 PLC的用户程序进行控制·监视。 

 

終端抵抗

シーケンサCC-Link
マスタユニット

FG

SLD

DG

DB

DA

MR-J3-□T
CC-Link用コネクタ(CN1)

DA
DG

DB
SL
D

FG

MR-J3-□T
CC-Link用コネクタ(CN1)

(注1)
終端抵抗

(注2)CC-Link Ver.1.10対応ケーブル

DA
DG

DB
SL
D

FG

 
 

(4) 电线的插入 

将电线的芯线部分插入开口部，通过一字型螺丝刀拧紧电线，防止电线脱落。(紧固力矩：0.3～0.4N・

m)将电线插入开口部时，请先确认端子的螺钉处于旋松状态。 

ゆるむ しまる 

　ドライバ 

・刃先厚　0.4～0.6mm 

・全幅　　2.5～3.5mm

前局
または
シーケンサへ

CC-Link用コネクタ(CN1)

次局へ

 

LECSC□-□ 

CC-Link用连接器（CN1） 

 

LECSC□-□ 

CC-Link 用连接器（CN1） 

 

 

PLC 

(CC-Link 主要组件) 

 

 

PLC 

 

终端电阻 

 
终端电阻 

 

CC-Link Ver.1.10 对应电缆 

 

·锥尖厚度 0.4~0.6mm 

·锥头宽度 2.5~3.5mm 

改锥 

 

 

旋松 

 

连接次局 

 

CC-Link用连接器（CN1） 

 

 

连接前局或 PLC 

紧固 
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参数一览（控制器侧） 
需要设定的参数。请根据需要进行设定。 

详细内容请参考『LECSC 使用说明书 6章』、『LECSC 使用说明书 (简易版)5.3 章』。 

关于本项以外的参数，请参考『LECSC 使用说明书 6 章』。 

 

参数设定时，需要使用安装软件（MR Configurator
TM 
:LEC-MR-SETUP221)。 

※1 安装软件的版本需为 C5以上。 

※2 安装软件请贵司另行准备。 

※3 请贵司另行准备 USB传输线(LEC-MR-J3USB)。 

 

(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  

PA03 *ABS 绝对位置检测系统 0000h  

PA05 *FTY 进给功能选择 0000h  

[PA06] *CMX 电子齿轮分子  1  

PA07 *CDV 电子齿轮分母 1  

PA08 ATU 自动调谐模式 0001h  

PA09 RSP 自动调谐应答性 12  

PA10 INP 到位范围 100 μm 

PA14 *POL 转动方向选择 0  

 

（2）   【扩展设定参数（No.PC□□)】 

№ 简称 名称 初期值 单位 

PC02 *ZTY 原点复位型 0000h  

PC03 *ZDIR 原点复位方向 0001h  

PC04 ZRF 原点复位速度 500 r/min 

PC05 CRF 蠕度 10 r/min 

PC06 ZST 原点偏移量 0 μm 

PC07 *ZPS 原点复位位置数据 0 ×10
STM
μm 

PC12 JOG JOG速度 100 r/min 

PC24 *COP3 功能选择C-3 0000h  

PC30 *DSS 通过远程记数来选择位置·速度指定方式 0000h  

PC31 LMPL 
软件限制+ 0 ×10

STM
μm 

PC32 LMPH 

PC33 LMNL 
软件限制－ 0 ×10

STM
μm 

PC34 LMNH 

 

（3） 【输入输出设定参数(№PD□□)】 

    变更输入输出信号分配以及选择输入信号的自动 ON时所设定的参数。 

 

详细内容请参考『LECSC 使用说明书 6.4章』、『LECSC 使用说明书 (简易版)5.5章』。 
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5.安装软件（MR ConfiguratorTM）的参数设定 
对安装软件（MR Configurator

TM
:LEC-MR-SETUP221)重要参数的设定步骤。关于参数的详细内容，请参考『LECSC 

使用说明书 6章』。 

 

5.1 安装软件(MR ConfiguratorTM
) 

 

 
 

※1安装软件的版本需为 C5以上。 

※2 安装软件（MR Configurator
TM
 :LEC-MR-SETUP221)请贵司另行准备。 

※3 请贵司另行准备 USB传输线(LEC-MR-J3USB)。 

 

5.1.1 安装方法 
请按照「安装软件（MR Configurator

TM
)」CD内的「MR Configurator

TM
使用说明书」 

（「Manual¥ib0300079*.pdf」）安装「安装软件（MR Configurator
TM
)」。 

安装完成后，请在 PC上追加“SETUP221”软件。 

 

5.2 用于最初试运行的控制器基本设定 
请将 LECSC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（强制停止）的配线设为 ON：强制停止解除（可运行）状态。 

 

 
 

初次连接电源时，请参考『LECSC 使用说明书 5章』。 
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5.2.1 安装软件的启动 
① 用 USB传输线连接 PC和 LECSC。 

② 将 LECSC电源设为 ON。 

③ 请启动“SETUP221”。 

 

 
 

启动后显示下述画面。 
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5.2.2 控制器 ON LINE确认 
请确认控制器是否有效（ON LINE）。 

 

 
 

若控制器无效（OFF LINE），请确认配线以及电源电压。 

 

5.2.3 帮助功能 
在安装软件的各窗口点击「帮助（H）」-「MR Configurator 帮助（D）」， 

会显示各窗口相应的『帮助』画面。 
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5.2.4. 【系统设定】 
① 点击安装软件的「配置（S）」-「系统设定（S）」,显示『系统设定』画面。 

 

 
 

5.2.5 机种选择 
① 在机种选择处，显示三菱电机(株式会社)的产品系列。 

LECSC的情况下，请设定『MR-J3-T』。 

② 请将局部选择设定为[00]（初期值）。 

（变更了参数 PC20（选择局部番号）时，请核对下值。） 

③ 请将指定对象选择为「伺服放大连接 USB」。 

④ 请将连接选择设定为「脱机」。 

⑤ 请按「OK」。 

⑥ 请按「OK」。 

 

 
 

 

① 

② 
③ 

 

④ 

⑤ 

⑥ 
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5.2.6 参数的上传 
请将当前参数从控制器上传至软件。 

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

②  请点击「批量读取（P）」。 

③  如果出现伺服警报，请按「OK」。 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

PA～PD参数可通过以下列表设定。 

PA** ： 基本设定/基本设定（明细） 

   PB** ： 增益・滤波器 

   PC** ： 扩展设定 

   PD** ： 输入输出设定 

① 

② 

③ 
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5.3 各参数的设定 
 

5.3.1 使全参数设定变为可能的设定 
请进行设定，使得全参数设定成为可能。 

 

① 请通过「基本设定（明细）」列表将「PA19」变更为「000E」。 

② 请点击「批量写入（K）」按钮。 

③ 请关闭电源再重新接通。参数生效。 

 

① 

② 
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5.3.2  『控制模式』选择 
关于下述[PC30]参数的详细内容，请参考『LECSC 使用说明书 6章』。 

 

以点位参数方式使用的场合 

① 请按「扩张设定」列表，将[PC30]的参数设为「0000」。 

 

以远程记数方式使用的场合 

① 位置指令是设定位置数据，速度指令是指定点位参数 No.时， 

按「扩张设定」列表，将[PC30]的参数设为「0001」。 

 

位置指令是设定位置数据，速度指令是指定伺服电机转动速度时， 

按「扩张设定」列表，将[PC30]的参数设为「0002」。 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 请点击「批量写入（K）」。 

③ 请按「OK」。 

① 

② 

③ ④ 
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④ 请按「OK」。（电源 OFF→ON 后，参数生效。） 
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各参数变更时，请注意以下几点。 

・ 各种参数中，有「设定后切断电源再重新接通后方可生效」的情况。（如果不切断电源，控制器内部

数据没有响应。） 

・ 「放大写入（W）」与「批量写入（K）」向控制器写入的参数范围不同。 

①「放大写入（W）」  ：向控制器写入符合架构的参数值。 

②「批量写入（K）」   ：向控制器写入所有参数。 

 

各参数的详细内容，双击后在帮助窗口内显示。 

（请参考下方截图。） 

 

 



 

-23- 

 

 

5.3.3 参数的设定方法 
请设定各执行元件的参数。 

参数值请结合贵司的使用方法进行变更。 

 

各执行元件的参数推荐值请参考下一页内容。 

 

PA06/PA07の設定例 

① 按「基本设定（明细）」列表，设定 PA06/PA07的各参数。 

② 请点击「批量写入（K）」按钮。 

③ 请切断电源再重新接通。参数生效。 

 

 

 
 

① 

 

② 
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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。 

请结合贵司的使用方法变更参数值。 

 

详细内容请参考『LECSC 使用说明书 6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 

电子齿轮分子 *3 [PA06] 1 32768 

电子齿轮分母 *3 PA07 1 2500 1500 750 3000 2000 1000 3750 2500 1250 

高倍率进给(STM) 

(倍) 
PA05 0000 0000(不足 1000 行程) / 0001(1000 行程以上) 

原点复位方法  PC02 0000 □□□3（推动的场合） 

原点复位方向 PC03 0001 □□□1 （电机侧） 

原点复位速度 （rpm） PC04 500 90 150 300 75 113 225 60 90 180 

原点复位位置数据

(μm) 
PC07 0 -2000(不足 1000 行程) / -200(1000 行程以上) 

推动时间(msec)  PC09 100 200 

推动式原点复位 

力矩限制值(％)  
PC10 15 30 

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) 

自适应调整模式 PB01 0000 0000 

相对伺服电机的负载

惯性力矩比 
PB06 7 7 

机械共振抑制滤波器 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：执行元件移动时的最小单位是 1[μm]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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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 

电子齿轮分子 *3 [PA06] 1 32768 

电子齿轮分母 *3 PA07 1 6750 

高倍率进给(STM) (倍) PA05 0000 0000(不足 1000 行程)/ 0001(1000 行程以上) 

原点复位方法  PC02 0000 □□□3（推动的场合） 

原点复位方向 PC03 0001 □□□1 （电机侧） 

原点复位速度（rpm）  PC04 500 66 

原点复位位置数据

(μm) 
PC07 0 -3000(不足 1000 行程) / -300(1000 行程以上) 

推动时间(msec)  PC09 100 200 

推动式原点复位 
力矩限制值(％)  

PC10 15 30 

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) 

★自适应调整模式 PB01 0000 0002 0000 

★相对伺服电机的负

载惯性力矩比 
PB06 7 50 

★机械共振抑制滤波

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 

：初期值的变更参数 

*1：参数值是推荐值。请结合贵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：执行元件移动时的最小单位是 1[μm]的情况。 
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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 

电子齿轮分子 *3 [PA06] 1 32768 

电子齿轮分母 *3 PA07 1 3000 2000 1000 3750 2500 1250 3375 5250 

高倍率进给(STM) (倍) PA05 0000 0000(不足 1000 行程) / 0001(1000 行程以上) 

原点复位方法  PC02 0000 □□□3（推动的场合） 

原点复位方向 PC03 0001 □□□1 （电机侧） 

原点复位速度（rpm）  PC04 500 75 113 225 60 90 180 133 86 

原点复位位置数据(μm) PC07 0 -2000(不足 1000 行程) / -200(1000 行程以上) 

推动时间(msec)  PC09 100 200 

推动式原点复位 

力矩限制值(％)  
PC10 15 30 

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 

(+方向：电机相反侧) 

0 
(+方向：电机相反侧) 

★自适应调整模式 PB01 0000 0000 0002 0000 

★相对伺服电机的负载

惯性力矩比 
PB06 7 7 50 

★机械共振抑制滤波器

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：执行元件移动时的最小单位是 1[μm]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 

电子齿轮分子 *3 [PA06] 1 32768 

电子齿轮分母 *3 PA07 1 1500 750 375 1500 750 375 2500 1250 625 2000 1000 500 

高倍率进给(STM) 

(倍) 
PA05 0000 0000(不足 1000 行程) / 0001(1000 行程以上) 

原点复位方法  PC02 0000 □□□3（推动的场合） 

原点复位方向 PC03 0001 □□□1 （电机侧） 

原点复位速度 （rpm） PC04 500 50 100 200 50 100 200 30 60 120 38 75 150 

原点复位位置数据

(μm) 
PC07 0 -2000(不足 1000 行程) / -200(1000 行程以上) 

推动时间(msec)  PC09 100 200 

推动式原点复位 

力矩限制值(％)  
PC10 15 30 

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) 

自适应调整模式模式 PB01 0000 0000 

相对伺服电机的负载

惯性力矩比 
PB06 7 7 

机械共振抑制滤波器

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 

电子齿轮分子 *3 [PA06] 1 32768 57344 32768 

电子齿轮分母 *3 PA07 1 2500 1250 625 625 2500 1250 625 

高倍率进给(STM) (倍) PA05 0000 0000(不足 1000 行程) / 0001(1000 行程以上) 

原点复位方法 PC02 0000 □□□3（推动的场合） 

原点复位方向 PC03 0001 □□□1 （电机侧） 

   原点复位速度（rpm） PC04 500 30 60 120 210 30 60 120 

原点复位位置数据

(μm) 
PC07 0 -4000(1000 行程不足) / -400(1000 行程以上) 

推动时间(msec)  PC09 100 200 

推动式原点复位 

力矩界限值(％)  
PC10 15 30 

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) 

自适应调整模式模式 PB01 0000 0000 

相对伺服电机的负载

惯性力矩比 
PB06 7 7 

机械共振抑制滤波器

1 
PB13 4500 4500 

陷波形状选择 1  PB14 0000 0000 

：由初期值变更的参数 

*1：参数值是推荐值。请结合贵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，所以请在初期设定时，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） 
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*3：执行元件移动时的最小单位是 1[μm]的情况。 
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5.3.5 指令方式的选择 

请进行指令方式选择。 

设定参数：[PA01] 

 

参数 
初期值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA01 *STY 控制模式 0000h  本文参考 

 

要点  
 
● 此参数设定后，一旦切断电源再重新接通，参数生效。 

 
 

选择指令方式 

指令方式の選択(5.4節参照)
0：絶対値指令方式
1：増分値指令方式

0 0 0

パラメータ№PA01

 

  例）设定绝对值指令方式时 

   [PA01] = 0000 

 

5.3.6 绝对位置检测系统 

请选择绝对位置检测系统。 

设定参数：[PA03] 

 

参数 
初期值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

PA03 *ABS 绝对位置检测系统 0000h  本文参考 

 

要点  
 
● 此参数设定后，一旦切断电源再重新接通，参数生效。 

 
 

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(5.8節参照)
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

パラメータ№PA03

0 0 0
 

  例）使用绝对位置检测系统时。 

   [PA03] = 0001 

参数 No.PA01 

指令方式的选择 

0：绝对值指令方式 

1：增分值指令方式 

参数 No.PA03 

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 
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5.3.7 电子齿轮 
为了将 PLC（CC-Link主要组件）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『LECSC 使用说明书(简易版) 5.3.4章』。 

 

电子齿轮值请根据贵公司的使用方法进行变更。 

 

 （1）LECSC 设定参数：设定[PA06]、[PA07]。 

 

参数 
初期值 单位 设定范围 

№ 简称 名称 

 [PA06] *CMX 电子齿轮分子 1  0～65535 

PA07 *CDV 电子齿轮分母 1  1～65535 

 

请进行如下设定。 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 例） 

｢执行元件的导程 L｣ ：6[mm]时， 请设定： 
 

 

      =    

 

 

      =    

 

 

           = 

 

 

            = 

 

 

[PA06] = 32768 

 

[PA07] = 750 

 

  

 

※1 关于滑轮比，请参考『LECSC 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。 

 

[PA07] 

[PA06] 

1 6 1000 

262144 

× 

6000 

262144 

[PA07] 

[PA06] 

1 

750 

32768 

[PA07] 

[PA06] 

1 

 

・ [PA06]            M  × 

      = 

・ [PA07] 执行元件的导程 L[mm]｣× n1/n2 

 

M : 「电机的编码器脉冲数」为 262144[脉冲/rev]。 

n1/n2  ：「滑轮比」※1 

1000 

1 

[PA07] 

[PA06] 

1 6 × 1/1 

262144 × 1000 

1 
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5.3.8 设定输入信号自动 ON选择参数 
请设定输入信号自动 ON选择参数。 

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

将可以自动 ON的信号，设定为自动 ON，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 CC-Link、I/O信号的配线。 

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

※通过 CC-Link或 I/O信号进行使用时，请将参数[PD01]设定为“0000”。 

另外，通过 I/O信号使用（使用 CN6接头）时，请一并变更参数[PD12]、[PD14]。请参考『LECSC 

使用说明书（简易版）5.3.9 章』。 

 

 

关于「PD01：输入信号自动 ON选择」，请用 16进制（HEX）进行设定。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

为使执行元件作动＜运行时务必为 ON的信号＞ 

 

 

 

 

 

请将「PD01」设定成”1C04”。 

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） 

EMG 强制停止 

(B触点） 

OFF：强制停止 

ON：强制停止解除（可运行） 

 

 

 

 

 
0001 1 in HEX 

1100 C in HEX 

0000 0 in HEX 

0100 4 in HEX 
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※ 将「行程末端」（LSP、LSN）、「强制停止」(EMG)、「伺服 ON」(SON)信号设定为有效的场合 

① 通过「输入输出设定」列表将「PD01」设定为「1C04」。 

② 请点击「批量写入（K）」按钮。 

③ 请切断电源再重新接通。参数生效。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※ 本设定在电源 ON时,「行程末端」（LSP、LSN）、「强制停止」(EMG)、「伺服 ON」(SON)信号自动 ON。

① 

② 
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5.3.9 在 I/O信号上使用(CN6接头使用)时的参数设定 
「PD12：外部 DI功能选择 1」、「PD14：外部 DI功能选择 3」，请用 16进制（HEX）来设定。 

 

在 I/O信号上使用伺服 ON（SON）信号时 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在 I/O信号上使用手动/自动选择（MD0）信号时 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
0000 0 in HEX 

1100 C in HEX 

0000 0 in HEX 

0100 4 in HEX 

 

 

 

 

 

 

0001 1 in HEX 

0000 0 in HEX 

1000 8 in HEX 
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※ 通过 I/O信号将「伺服 ON」(SON)、「自动/手动选择」(MD0)设为有效时 

① 通过「输入输出设定」列表将「PD12」设定为「0C04」、将「PD14」设定为「0801」。 

② 请点击「批量写入（K）」按钮。 

④ 请切断电源再重新接通。参数生效。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※ 本设定需根据使用的 I/O 信号，在 CN6 上分配各输入信号。输入信号的分配，请参考『LECSC 使用说

明书 6.4章』 

① 

② 

① 
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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（T）」-「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。通过 PLC或上游设备控制的场合，请务必先将电源关

闭再重新接通后方可使用。） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 

② 
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5.4.1 JOG 运行 
① 为了避免错误冲击行程末端，请在低速下确认好执行元件的作动后再使用。 

（需要电机速度、加减速时常数的场合，请变更相应的值。） 

电机转动速度的设定，请参考『LECSC 使用说明书（简易版）5.6.2章』。 

加减速时常数的设定，请参考『LECSC 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。 

（不作动时，请确认配线及参数等。） 

另外，使用安装软件进行 JOG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(CW)]按钮方向进行移动。 

 

③ 若未将「行程末端」（LSP、LSN）信号进行自动 ON设定时，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 

电机转动速度 
0～各执行元件的允许

速度 
r/min 设定定位运行时的指令转动速度（电机每1分钟的转动数）。 

加减速时常数 0～50000 ms 设定到达/停止于额定转动速度（3000r/min）的时间。 

 
① 

 
③ 

② 



 

-37- 

 

 

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，需要变更输入输出信号的分配。 

设定时，通过初期设定进入的信号会发生变化，请注意。 

※设定[PD**]，请将禁止写入参数[PA19]设定为“000C”。 

 

详细内容请参考『LECSC 使用说明书 6.4章』。 

 

5.5.1  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『LECSC 使用说明书 4.5章』。 

参数设定值的详细内容，请参考『LECSC 使用说明书 6.4章』。 

 

5.5.2 通过安装软件的信号分配 
① 点击安装软件的「参数（P）」-「参数设定（J）」，出现『参数设定』画面。 

② 请点击「输入输出设定」列表。 

③  如果变更各信号的分配，可通过『PD06』～『PD11』的各参数进行变更。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PD06～PD08 输入信号分配（CN6-2～CN6-4） 

PD09～PD11 输出信号分配（CN6-14～CN6-16） 

① 

 

③ 

② 
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5.5.3 分配例 
（1） 设定清零（CR）的示例 

   将 CN6-2插针由「近点 DOG」(DOG) 变更为「清零」（CR）时 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

①  将「PD06」从「002B」设定为「0006」。 

 

 

 

 

 

  
 0  6  
0  6 
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（2） 安装软件的信号分配例 

将 CN6-2插针变更为「清零」（CR）时 

 

① 通过「输入输出设定」列表，将「PD06」由「002B」设定为「0006」。 

② 请点击「批量写入（K）」按钮。 

③ 请切断电源再重新接通。参数生效。  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※ 另外，请进行 CN6-2插针的配线。 

 

※ 向 CN6-2插针～CN6-4插针分配输入信号时的参数设定值，请参考『LECSC 使用说明书 6.4.2

章』（PD06～PD08）。 

 

※ 向 CN6-14～CN6-16 插针分配输出信号时的参数设定值，请参考『LECSC 使用说明书 6.4.2

章』（PD09～PD11）。

② 

①  

002B 0006 → 
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5.5.4 输入信号与输出信号的分配确认 
可以确认 CN6上分配的信号名，以及「ON」/「OFF」状态（含配线确认）。 

变更「PD06」～「PD11」的参数时，请确认信号是否正常分配。 

 

① 如果点击安装软件的「监视器（M）」-「输入输出 I/F 显示（F）」，则显示『输入输出 I/F显示』画面。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

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（T）」-「定位运行（I）」，出现『定位运行』画面。 

②  请按「OK」。 

 （使用本功能时，外部输入信号运行无效。从 PLC或上游设备控制时，请务必先关闭电源再重新接通电

源，然后再使用。） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 

② 
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5.6.1 定位运行 
① 为了避免错误冲击行程末端，初期请低速运行执行元件。变更速度和移动量的场合，请慢慢增大其值边

确认边作动。 

（需要电机速度、加减速时常数、移动量的场合，请变更值。） 

电机转动速度的设定，请参考『LECSC 使用说明书（简易版）5.6.2章』。 

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

移动量的设定，请参考『LECSC 使用说明书（简易版）5.6.4章』。 

 

② 执行元件通过[正运行(CCW)]、 [反运行(CW)]，进行定位运行。 

（不作动的场合，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)]按钮方向进行移动。 

 

③ 请检查指令输入脉冲单位（电子齿轮生效）。 

PA06/PA07设定的电子齿轮比生效。 

 

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

 

   按『LECSC 使用说明书（简易版）5.3.4 章』中的值设定 PA06/PA07 的场合，『1 脉冲的执行元件的

移动量』为如下数值。 

 

    ・ 1脉冲的执行元件的移动量 ＝ 1[μｍ]（ 0.001[mm]） 

 

④  若未将「行程末端」（LSP、LSN）信号进行自动 ON设定时，会发生报警, 请进行检测。  

（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 

电机转动速度 
0～各执行元件的允许

速度 
r/min 设定运行定位时的指令转动速度（电机每1分钟的转动数）。 

加减速时常数 0～50000 ms 设定到达/停止于额定转动速度（3000r/min）的时间。 

移動量 0～99999999 pulse 设定移动量。 

① ② 

 

 
③ 

 
④ 
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5.6.2 电机转动速度的设定 
<转动速度设定＞ 

① 请设定电机转动速度(r/min）。 

※ r/min(rpm) : 电机的指令转动速度（电机在 1分钟内的转动数） 

 

转动速度必须为 0以上，且是各执行元件的允许速度范围内的数值。 

如果设定 0则执行元件将不动作，所以请注意。 

 

如果转动速度(r/min）过低会导致振动,所以请在设定的同时注意观察执行元件的动作情况。 

 

需要将移动速度(mm/s)换算成转动速度(r/min）。 

换算方法请参考下述内容。 

 

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

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

回転速度(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 转动1次的移动距离 

1(s ） 内 的 转 动 数

(rps) 

÷ 

① 
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5.6.3 加减速时常数的设定 
<加减速时常数设定＞ 

① 设定加减速时常数(ms）。 

加减速时常数按达到额定转动数（3000[ｒ/min]）的时间(ms)进行设定。 

加减速时常数必须为大于 0，且在各执行元件的允许加减速度范围内的数值。 

 

需要将加减速度(mm/s
2
)换算成加减速时常数(ms）。 

换算方法请参考下述内容。 

 

导程 8[mm]的执行元件以加速度 3000[mm/sec2]的速度移动时的换算例 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

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)= {额定转动速度(r/min)÷60(S)}×螺纹导程(mm) × 1000 

                    加减速度(mm/s2) 

※加速时常数的单位是ms，所以请用（s）×1000进行换算 

 

电机的额定转动数（3000rpm）时的速度(mm/s) 

 ※注 

① 
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5.6.4 移动量的设定以及动作 
<移动量的设定＞ 

① 设定移动量[pulse]。请设定行程范围内的值。 

② 通过[正转(CCW)]、 [反转(CW)]使执行元件定位运行。 

   把电源接通位置作为原点（0），执行元件按设定的移动量进行移动。 

（不作动的场合，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)]按钮方向进行移动。 

③ 请检查指令输入脉冲单位（电子齿轮生效）。 

PA06/PA07设定的电子齿轮比生效。 

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

   按『LECSC 使用说明书（简易版）5.3.4 章』中的值设定 PA06/PA07 的场合，『1 脉冲间执行元件的

移动量』为如下数值。 

 

      ・ 1脉冲间执行元件的移动量 ＝ 1[μｍ]（ 0.001[mm]） 

 

需要将移动量(mm)换算成移动量(pulse）。 

换算方法请参考下述内容。 

 

希望移动 100mm的场合， 

 
每1脉冲的执行元件的移动量是 0.001(mm)※1 ，所以设定： 

100（mm） / 0.001（mm） = 100000（pulse） 

 

※1 每 1脉冲的执行元件的移动量按『LECSC 使用说明书（简易版）5.3.4章』 

的电子齿轮（PA06/PA07）进行设定。 

 

④  若未将「行程末端」（LSP、LSN）信号进行自动 ON设定时，会发生报警,请进行检测。   

（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。 

不知道作动方向时，请设定很小的移动量值，使执行元件作动确认方向。 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 

 

② 

 

 
③ 

④ 
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5.7 安装软件的定位（点位参数）运行 
定位（点位参数）模式下进行定位运行时，需要设定点位参数（目标位置、转动速度、加度时间常数、减速

时常数等）。 

 

5.7.1  点位参数一览 
① 点击安装软件的「定位数据（J）」-「点位参数（B）」显示『点位参数一览』画面。 

② 点击「批量读取（P）」 ： 从 LECSC读取点位参数数据并显示。 

③ 点击「批量写入（K）」 ： 将点位参数的数据写入 LECSC。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 

② 

  

③ 
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5.7.2  点位参数的数据 
 

项目 设定范围 单位 内容 

目标位置 -999.999～999.999 
×10STM 

mm 

(1) 作为绝对值指令方式使用此点位参数的场合 

设定目标地址(绝对值)。 

(2) 作为增分值指令方式使用此点位参数的场合 

设定移动量。如果有“－”符号，则反转指令。 

STM（高倍率进给）下位数被更改。 

电机转动速度 
0～各执行元件的允许

速度 
r/min 设定运行定位时的指令转动速度（电机每1分钟的转动数）。 

加速时常数 0～20000 ms 设定达到额定转动速度（3000 r/min）的时间。 

减速时常数 0～20000 ms 设定从额定转动速度（3000 r/min）到停止的时间。 

延时 0～20000 ms 

如果设定了延时，完成了选择点位参数的位置指令，并经过设定的延时后开始下一

个点位参数的位置指令。 

如果辅助功能设定为“0”，则延时无效。 

如果辅助功能设定为“1”，则在延时=0的状态下进行速度变更运行。 

辅助功能 0～3  

(1) 通过绝对值指令方式使用这个点位参数的场合 

0：执行选定的1个点位参数的自动运行。 

1：继续运行下一点位参数，中间不停止。 

(2) 通过增分值指令方式使用此点位参数的场合 

2：执行选定的1个点位参数自动运行。 

3：继续运行下一点位参数，中间不停止。 

如果进行与转动方向相异的设定，确认平滑零值（输出指令）后，按反转方向转动。 

通过点位参数No.255设定“1”或“3”时，发生报错。 

M编码 请勿变更。 
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5.7.3 点位参数（目标位置）的设定 
＜目标位置设定＞ 

① 执行元件的行程不足 1000mm 时，将参数「PA05（高倍率进给(STM) (倍)）」设定为”0000”,STM 值设定

为「1倍」。 

执行元件的行程超过 1000mm 以上时，将参数「PA05（高倍率进给(STM) (倍)）」设定为”0001”，STM

值设定为「10倍」。 

 

② 设定目标位置(mm）。请设定行程范围内的值。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※ 设定『LECSC 使用说明书（简易版）5.3.4章』的电子齿轮（PA06/PA07）时 

 

执行元件移动时的最小单位是 1[μｍ]（ 0.001[mm]）。 

 

② 

  

① 
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5.7.4 点位参数（转动速度）的设定 
<转动速度设定＞ 

① 设定电机转动速度(r/min）。 

※ r/min(rpm) : 电机的指令转动速度（电机在 1分钟内的转动数） 

 

需要将移动速度(mm/s)换算成转动速度(r/min）。 

换算方法请参考下述内容。 

 

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

 

 
 

 

转动速度必须为 0以上，且是各执行元件的允许速度范围内的数值。 

如果设定为 0则执行元件不作动，所以请注意。 

 

如果转动速度(r/min）过低会导致振动,所以请在设定的同时注意观察执行元件的动作情况。 

 

 

转动速度(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转的移动距离 

1(s）的转动数(rps) 

÷ 

 

① 
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5.7.5 点位参数（加速时常数/减速时常数）的设定 
<加速时常数/减速时常数设定＞ 

① 设定加速时常数(ms）/减速时常数(ms）。 

 

需要将加减速度(mm/s
2
)换算成加减速时常数(ms）。 

换算方法请参考下述内容。 

 

导程 8[mm]的执行元件以加速度 3000[mm/sec
2
]的速度移动时的换算例 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

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

                   3000(mm/s2) 

             = 133(ms) 。 
 

按照到达额定转动数（3000[ｒ/min]）的时间（ms），设定加速时常数/减速时常数。 

加速时常数 / 减速时常数必须为 0以上，且是各执行元件的允许加减速度范围内的数值。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

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

                    加减速度(mm/s2) 

※加速时常数的单位是ms，所以请用（s）×1000进行换算 

 

电机的额定转动数时的速度(mm/s) 

 ※注 

 

① 
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5.7.6 其他设定 
通常，延时时间、辅助功能、M编码，设定为“0”。
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5.7.7 1步骤进给 
向设定的点位参数位置移动时，可以进行指定点位参数的测试运行。 

① 点击安装软件的「测试运行（T）」-「1步骤进给（O）」显示『1步骤进给』画面。 

 （使用本功能时，外部输入信号运行变为无效。从 PLC或上游设备控制时，请务先关闭电源后再重新连

接电源。） 

 

② 请输入希望作动的点位参数 No。 

 

③  请点击「启动（S）」。 

   以电源接入位置作为原点（0），执行元件向指定点位参数的目标位置移动。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
※ 目标位置与实际移动到的位置不同时，请修改 PA06/PA07参数（电子齿轮比项目）。 

 
※ 将电源接入位置作为原点进行测试运行。 

因此，即使在行程范围内设定目标位置，因执行元件的位置可能会接触到行程末端，所以目标位置的设

定需十分注意。 

① 

② 

③ 
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5.8 参数的保存/读取 
 

5.8.1 参数的保存 
① 点击安装软件的「文件（F）」-「保存文件名称（A）」，显示『保持文件名称』画面。 

② 请输入任意文件名称。 

③ 请点击「保存」按钮。 

  文档件保存到『C:\Melservo\setup221\文件名称』文件夹。 

  （变更硬盘/路径名称的场合，保存到变更的『硬盘\路径名称\文件名称』文件夹。） 

 

   保存文件 

device.prd 保存输入输出信号选择的参数设定文档。 

paramet.prm 保存各参数的 PA、PB、PC、PD、PE的设定文档。 

project.prj 保存程序的信息文件。 

point.ptb 点位参数的数据文档被保存。 

 

※ 参数保存前请将现在参数从硬盘上传到软件。 

   （上传的方法请参考『LECSC 使用说明书（简易版）5.2.6章』。） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 

② 
③ 
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5.8.2  参数的读取 
① 点击安装软件的「文件（F）」-「打开文件（O）」，显示『打开文件』画面。 

② 请选择保存希望读取参数的『硬盘\路径名称\文件名称』。 

③ 请点击「打开」。 

  参数被读取。 

 

※ 文件内『project.prj』文档的『硬盘\路径名称\文件名称』与通过②选择的『硬盘\路径名称\文件名

称』不同的场合，可能会出现参数无法读取的情况。请将文件（所有文档）移动到『project.prj』文

档的『硬盘\路径名称\文件名称』文档内。 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 

② 

③ 
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6.远程记数方式选择 
通过远程记数来选择位置·速度指定方式 

设定参数：[PC30] 

 

№ 简称 名称与功能 初期值 单位 
设定 

范围 

PC30 *DSS 通过远程记数来选择位置·速度指定方式 

2局占有时，将位置·速度指定选择(RY(n＋2)A)设为ON时，参数生效。选择位

置指令与速度指令的对象。 

1局占有时，选择“0001”或“0002”，参数错误。 

設定値

0

1

2

位置データを
設定する。

ポイントテーブル№を指定
する。

サーボモータ回転速度を指 
定する。(注)

ポイントテーブル№を指定する。

位置指令 速度指令

0 0 0

 

注：此情况下，请务必在点位参数No.1上设定加减速时常数。 

 

0000h  名 称 与

功能栏

参考 

 

※通过远程记数方式选择位置数据和伺服电机运行速度时，将[PC30]设定为“0002”。
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7. CC-Link 设定 
为控制器的 CC-Link通信功能。请进行 PLC设定或配线以满足该规格。 

 

CC-Link通信功能 

通信规格 

项目 规格 

电源 由DC5V控制器供给 

CC
-L
in
k 

适合CC-Link版本 Ver.1.10 

通信速度 10M/5M/2.5M/625K/156Kbps 

通信方式 宽分配查询方式 

同步方法 机架同期方式 

符号化方法 NRZI 

传输路径格式 总线格式(EIA RS-485规格) 

失误控制方法 CRC(X16＋X12＋X5＋1) 

连接电缆 CC-Link Ver.1.10对应电缆(带隔板的3芯双绞线) 

传输格式 HDLC规格 

远程代码 1～64 

（注） 

电缆长度 

通信速度 156kbps 625kbps 2.5Mbps 5Mbps 10Mbps 

最大电缆总延长 1200m 900m 400m 160m 100m 

局间电缆长度 0.2m以上 

连接台数 仅在远程设备局，最大42台（1局/台占有时）、（2局/台占有时最大32台）、可与其他设备共用 

注：在混有CC-Link Ver.1.00对应的电缆的系统中，电缆总延长与局间电缆长度为Ver.1.00规格。 
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7.1 代码设定 
请设定各控制器的代码 

 

代码设定方法 

 可通过控制器操作部的代码开关(STATION NO. X10 X1)来设定代码。可设定的代码是 10 进

制 1～64.初期状态下设定的是第 1局。 

X10　STATION №　X1

1の位を設定します。(初期値：1)

10の位を設定します。(初期値：0)

8

0

5

1

2
3

4

9

7

6

8

0

5

1

2
3

4

9

7

6

5

0

5

0

5

0

サーボアンプ

 

要点  
 
● 请务必将代码设定为01～64的值。请勿设定上述以外的值。 

 
 

代码的启动确定方法 

请打开控制器的电源 ON之前，进行伺服代码设定。设定代码时，请注意以下事项。 

(a) 请在 1～64的范围内设定代码。 

(b) 1台控制器占有 1局或 2局。(PLC远程设备局的 1局量) 

(c) 最大连接台数；42台 

 但需要满足以下条件。 

 

{(1×a)＋(2×ｂ)＋(3×c)＋(4×d)}≦64 

  a：1局占有单元的台数 

  b：2局占有单元的台数 

  c: 3局占有单元的台数（LECSC□-□上没有。） 

  d: 4局占有单元的台数（LECSC□-□上没有。） 

 

{(16×A)＋(54×B)＋(88×C)}≦2304 

  A：远程 I/O 局的台数     ≦64台 

  B：远程设备局的台数    ≦42台 

  C：本地局的台数        ≦26台 

 

(d) 连接台数为 4 台时，可按如下方式设定代码。 

 

第1局 第2局 第4局 第6局

CC-Link
マスタユニット

シーケンサ
リモートI/O局

(1局占有)

サーボアンプ1
(1局占有時)

リモートデバイス局

サーボアンプ2
(2局占有時)

リモートデバイス局

サーボアンプ3
(2局占有時)

リモートデバイス局

接続台数は4台  

控制器 

 

 

控制器 1 

（1局占有时） 

远程设备局 

 

 

控制器 2 

（2局占有时） 

远程设备局 

 

 

 

控制器 3 

（2局占有时） 

远程设备局 

 

 

 

PLC 

 

 

设定 1 位。（初期值 1） 

 

 

 

 

 

设定 1 位。（初期值 1） 

 

 

 

CC-Link 

主要单元 

 

 

 

 

 

连接台数 4 台 

 

 

 

 

 

第 1 局 

 

 

 

 

PLC 

 

 

 

 

 

远程 I/O局 

（1局占有） 
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7.2 信号传输速率设定 
信号传输速率的设定。 

※请结合 PLC的传输速率进行设定。 

 

信号传输速率设定 

 CC-Link 的传输速率，通过控制器操作部的信号传输速率开关(MODE)进行设定。初期值设定为

156kbps。 

 系统的总延长距离，会根据设定的传输速度，发生变化。 
 

5

MODE

4

3
2

1 0
9

8
7

6

5

0

5

0

5

0

サーボアンプ

 

№ (波特率) 

0(初期值) 156kbps 

1 625kbps 

2 2.5Mbps 

3 5Mbps 

4 10Mbps 

5～9 不使用。 

  

 

7.3 占有局数设定 
请选择占有局数。 

※局数不同，可使用的输入输出设备也不同。点位参数占有 1 局时最大可使用 31 点·占有 2 局时最大可使

用 255点。通过远程记数方法进行的定位运行，仅在占有 2局时可使用。可以使用的设备的详细内容，请

参考『LECSC 使用说明书（简易版） 7.4章』。 

 

占有局数设定 

 占有局数可通过控制器操作部的占有局数开关(SW1)来设定。能与可使用的输入输出设备进行连接的设

备的台数，会根据设定的占有局数而变化。请参考『LECSC 使用说明书 3.2.3 章』。初期状态下设定的

是占有 1局。 

 
 

5

0

5

0

5

0

サーボアンプ

 

SW1的设定 占有局数 

(初期値)
 占有1局 

 占有2局 

控制器 

 

 

控制器 
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7.4 设备 
设备一览表。详细内容请参考『LECSC 使用说明书 3.5章』。 

 

(1)占有 1局时 

 RYn/RXn：各32点、RWm/RWwn：各4点 
 

PLC → 控制器(RYn)  控制器 → PLC (RXn) 

(注) 

设备No. 

信号 

（设备） 
   简称 

CN6连接器 

插针No. 
 

(注) 

设备No. 

信号 

（设备） 
   简称 

CN6连接器

插针No. 

RYn0 伺服ON    SON   RXn0 准备完成    RD 14 

RYn1 正转启动    ST1   RXn1 到位范围 I   NP  

RYn2 反转启动    ST2   RXn2 粗一致    CPO  

RYn3 近点DOG     DOG 2  RXn3 原点复位完成。    ZP 16 

RYn4 正转行程末端    LSP 3  RXn4 力矩限制中    TLC  

RYn5 反转行程末端    LSN 4  RXn5 不可使用   

RYn6 自动/手动选择    MD0   RXn6 电磁制动器互锁    MBR  

RYn7 暂时停止/再启动    TSTP   RXn7 暂时停止中    PUS  

RYn8 监视器输出执行要求    MOR   RXn8 监视器1中    MOF  

RYn9 命令编码执行要求    COR   RXn9 命令编码执行完成    COF  

RYnA 点位参数№.选择1    DI0   RXnA 警告 WNG  

RYnB 点位参数№.选择2    DI1   RXnB 电池警告   BWNG  

RYnC 点位参数№.选择3    DI2   RXnC 移动完成     MEND  

RYnD 点位参数№.选择4    DI3   RXnD 
动态制动器 

互锁 
   dB  

RYnE 点位参数№.选择5    DI4   RXnE 位置范围    POT  

RYnF 清除    CR   RXnF 不可使用   

RY(n＋1)0 

～ 

RY(n＋1)9 

不可使用    

RX(n＋1)1 

～ 

RX(n＋1)9 

不可使用   

RY(n＋1)A 重置    RES   RX(n＋1)A 故障    ALM 15 

RY(n＋1)B 

～ 

RY(n＋1)0 

不可使用   

 RX(n＋1)B 远程局通信准备就绪    CRD  

 

RX(n＋1)C 

～ 

RX(n＋1)F 

不可使用   

 

PLC → 控制器 (RWwn)  控制器 → PLC (RWrn) 

地址No. 信号  地址No. 信号 

RWwn 监视器1  RWrn 监视器1数据 

RWwn＋1 监视器2  RWrn＋1 监视器2数据 

RWwn＋2 命令编码  RWrn＋2 回答编码 

RWwn＋3 写入数据  RWrn＋3 读取数据 

注. “n”的值由设定的代码来决定。 
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(2)占有 2局时 

RXn/RYn：各64点、RWm/RWwn：各8点 
 

PLC → 控制器 (RYn)  控制器 → PLC (RXn) 

(注) 

设备No. 

信号 

（设备） 
   简称 

CN6连接器

插针No. 
 

(注) 

设备No. 

信号 

（设备） 
   简称 

CN6连接器 

插针No. 

RYn0 伺服ON 
    

SON 
  RXn0 准备完成     RD 14 

RYn1 正转启动    ST1   RXn1 到位范围     INP  

RYn2 反转启动    ST2   RXn2 粗一致     CPO  

RYn3 近点DOG 
    

DOG 
2  RXn3 原点复位完成。    ZP 16 

RYn4 正转行程末端 
    

LSP 
3  RXn4 力矩限制中     TLC  

RYn5 反转行程末端 
    

LSN 
4  RXn5 不可使用   

RYn6 自动/手动选择 
    

MD0 
  RXn6 电磁制动器互锁     MBR   

RYn7 暂时停止/再启动 
    

TSTP 
  RXn7 暂时停止中     PUS  

RYn8 监视器输出执行要求 
    

MOR 
  RXn8 监视器1中     MOF  

RYn9 命令编码执行要求 
    

COR 
  RXn9 命令编码执行完成     COF  

RYnA 点位参数№.选择1    DI0   RXnA 警告     WNG  

RYnB 点位参数№.选择2    DI1   RXnB 电池警告      BWNG  

RYnC 点位参数№.选择3    DI2   RXnC 移动完成      MEND  

RYnD 点位参数№.选择4    DI3   RXnD 
动态制动器 

互锁 
   dB  

RYnE 点位参数№.选择5    DI4   RXnE 位置范围     POT  

RYnF 清除    CR   
RXnF 

～ 

RX(n＋1)F 

不可使用   
RY(n＋1)0 

～ 

RY(n＋1)0 

不可使用    

RY(n+2)0 位置指令执行要求    RX(n+2)0 位置指令执行完成   

RY(n+2)1 速度指令执行要求    RX(n+2)1 速度指令执行完成   

RY(n+2)2 不可使用    RX(n+2)2 点位参数No.输出1     PT0  

RY(n+2)3 点位参数№.选择6    DI5   RX(n+2)3 点位参数No.输出2     PT1  

RY(n+2)4 点位参数№.选择7    DI6   RX(n+2)4 点位参数No.输出3     PT2  

RY(n+2)5 点位参数№.选择8    DI7   RX(n+2)5 点位参数No.输出4     PT3  

RY(n+2)6 内部力矩限制选择    TL1   RX(n+2)6 点位参数No.输出5     PT4  

RY(n+2)7 比例控制    PC   RX(n+2)7 点位参数No.输出6     PT5  

RY(n+2)8 增益切换    CDP   RX(n+2)8 点位参数No.输出7     PT6  

RY(n+2)9 不可使用    RX(n+2)9 点位参数No.输出8     PT7  

RY(n+2)A 位置·速度指令方法选择    

RX(n+2)A 

～ 

RX(n+2)F 

不可使用   

RY(n+2)B 绝对值/增量值选择    

RX(n+3)0 

～ 

RX(n+3)9 

不可使用   

RY(n＋2)C 

～ 

RY(n+2)0 

不可使用    RX(n+3)A 故障 ALM 15 

RY(n+3)0 

～ 

RY(n+3)9 

不可使用    RX(n+3)B 远程局通信准备就绪 CRD  

RY(n+3)A 重置    RES   

RX(n+3)C 

～ 

RX(n+3)F 

不可使用   

注. “n”的值由设定的代码来决定。   
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 PLC → 控制器 (RWwn)  控制器 → PLC (RWm) 

(注) 

地址No. 
信号  

(注) 

地址No. 
信号 

RWwn 监视器1  RWrn 监视器1数据下位16bit 

RWwn＋1 监视器2  RWrn＋+1 监视器1数据上位16bit 

RWwn＋2 命令编码  RWrn＋+2 回答编码 

RWwn+3 写入数据  RWrn＋+3 读取数据 

RWwn+4 位置指令数据下位16bit/点位参数No.  RWrn＋+4  

RWwn+5 位置指令数据上位16bit  RWrn＋+5 监视器2数据下位16bit 

RWwn+6 速度指令数据/点位参数№.(注4)  RWrn＋+6 监视器2数据上位16bit 

RWwn+7 不可使用  RWrn＋+7 不可使用 

注：“n”的值由设定的代码来决定。 
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7.5 PLC 中的参数设定 
请在 PLC侧进行 CC-Link参数的设定。 

例）使用三菱电机（株式会社）GX works2
TM
 、主要单元 QJ61BT11N时 

改良设计：X1000、Y1000、W0、W100、占有 2局时 

使用其他设备时，请确认所用设备的使用说明书。 
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8.原点复位 
LECSC具备原点复位功能。通过控制器的参数来设定原点复位方法。 

通过增量方法使用时，每次接通输入电源时，都需要进行原点复位。 

详细内容请参考『LECSC 使用说明书 5章』。 

 

8.1. 原点复位的设定 
请选择原点复位方法。 

（1）选择原点复位方法 

设定参数：[PC02] 

※设定[PC**]，请将参数写入禁止[PA19]设定为“000C”。 

 

原点复位参数 

进行原点复位时，请按如下方式设定各参数。 

 

原点復帰方式
0：ドグ式
1：カウント式
2：データセット式
3：押当て式
4：原点無視(サーボオン位置原点)
5：ドグ式後端基準
6：カウント式前端基準
7：ドグクレードル方式
8：ドグ式直前Z相基準
9：ドグ式前端基準
A：ドグレスZ相基準

0

パラメータ№PC02

0 0

 

例）将原点复位方法设定为推动式时， 

[PC02] = 0003 

参数 No.PC02 

原点复位方法 

0：DOG式 

1：记数式 

2：数据设定式 

3：推动式 

4：无视原点（伺服 ON位置原点） 

5：DOG式后端基准 

6：记数式前端基准 

7：DOG CRADLE 式 

8：DOG式前面 Z 相基准 

9：DOG式前端基准 

A：无 DOG  Z 相基准 



 

-64- 

 

 

8.1.1 原点复位的说明 
原点复位的种类 

请根据机械种类等，选择最合适的原点复位。 
 

方式 原点复位的方法 特长 

DOG式 

在近点DOG前端开始减速，将通过后端后的最初

的Z相信号，或自Z相信号开始移动的原点偏移

量的位置设为原点。 

・使用了近点DOG，一般原点复位方法。 

・原点复位的重复精度良好。 

・难以对机器造成负担。 

・用于能将近点DOG的宽度设定为大于伺服电机的减速距离

的场合。 

记数式 

在近点DOG前端开始减速，移动了通过近点DOG

后的移动量后的最初Z相信号，或自Z相信号开

始移动的原点偏移量的位置设为原点。 

・使用了近点DOG的原点复位方法。 

・用于希望将近点DOG的长度尽可能缩小的场合。 

数据设定式 把任意位置作为原点。 ・不需要近点DOG。 

推动式 

推动机器上的限位器，将停止的位置设为原点。 ・为了避免碰撞机器上的限位器，原点复位的速度需要十

分低。 

・机器和限位器的强度需要很高强度。 

无视原点 

（伺服打开位置原点） 

将伺服打开时的位置作为原点。  

DOG式后端标准 

近点DOG前端开始减速，通过近点DOG后端后，

将移动的近点DOG后移动量或原点偏移量的位

置设为原点。 

・不需要Z相信号。 

记数式前端标准 
在近点DOG前端开始减速，将移动的近点DOG后

移动量或原点偏移量的位置设为原点。 

・不需要Z相信号。 

DOG CRADLE式 
在近点DOG前端检测后的最初的Z相信号设为原

点。 

 

DOG式前Z相标准 

在近点DOG前端检测后，在相反方向移动，将离

开近点DOG后的最初Z相信号，或将自Z相信号开

始移动的原点偏移量的位置设为原点。 

 

DOG式前端标准 
将移动的自近点DOG前端到近点DOG后端的移动

量和原点偏移量的位置设为原点。 

・不需要Z相信号。 

无DOGZ相标准 
将最初的Z相信号或Z相信号开始移动的原点变

化量的位置作为原点。 
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8.1.2 推动原点复位方法 
对推动原点复位方法进行说明。 

 

推动式原点复位， 通过JOG运行在限位器等的上面推动，进行原点复位，将这个位置作为原点。 

(1) 设备及参数 

 按如下内容设定输入设备及参数。 

 

项目 使用信号·参数 设定内容 

原点复位模式选择 

自动/手动选择(Ryn6) 将RYn6设为ON。 

点位参数№.选择1~8 

(RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5) 
将RYnA～RYnE・RY(n＋2)3～RY(n＋2)5关闭。 

远程记数器的位置·速度指定

方式 

（仅占有2局时） 

位置·速度指令方法选择 

RY(n+2)A 
关闭RY(n＋2)A。 

推动式原点复位 参数№.PC02 □□□3：选择推动式。 

原点复位方向 参数№.PC03 选择原点复位方向。 

原点复位速度 参数№.PC04 设定到达限位器的转动速度。 

推动时间 参数№.PC09 
从到达限位器，到取得原点数据、输出原点复位完成

(ZP)的时间。 

推动式原点复位力矩限制值 参数№.PC10 设定推动式原点复位执行时的伺服电机力矩限制值。 

原点复位的加速时常数 点位参数№.1 使用点位参数NO.1的加速时常数。 

原点复位位置数据 参数№.PC07 设定原点复位完成时的当前位置。 

 
※设定[PC**]时，请将参数写入禁止[PA19]设定为“000C”。
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（2）推动原点复位的时序图 

为推动原点复位时的时序图。 

 

ON

OFF
自動/手動選択(RYn6)

ON

OFF
移動完了(RXnC)

ON

OFF
粗一致(RXn2)

サーボモータ
回転速度

ポイントテーブル№1
加速時定数

原点復帰速度
パラメータ№PC04

原点アドレス
パラメータ№PC07

3ms以下

ON

OFF

6ms以下
正転始動(RYn1)

ON

OFF
逆転始動(RYn2)

押当て時間
パラメータ№PC09

ON

OFF
トルク制限中(RXn4) (注2)

パラメータ№PC35 (注3)パラメータ№PC10 パラメータ№PC35トルク制限値

選択する
ポイントテーブル№

ON

OFF
原点復帰完了(RXn3/ZP)

正転
0r/min

ストッパ

(注1)
4ms以上

0

 

 

 

 

 

 

 

 

注 1. 请设定程序，使得仅在考虑了CC-Link通信延迟的时间后，变更点位参数选择。 

  2. 达到正转力矩限制(参数No.PA11)、反转力矩限制(参数No.PA12)以及内部力矩限制2(参数No.PC35)设定的力矩时，为ON。 

   3. 有效的力矩限制如下所示。 

 

(注)内部力矩 

限制选择 

RY(n+2)6 

限制值的状态 有效力矩限制値 

0  参数№.PC10 

1 
参数№.PC35 ＞ 参数№.PC10 参数№.PC10 

参数№.PC35 ＜ 参数№.PC10 参数№.PC35 

注.0：OFF 

  1：ON 

参数No.PC07(原点复位位置数据)的设定值是原点复位完成时的位置。 

 

其他原点复位时序图的详细内容，请参考『LECSC 使用说明书 5.6章』。

ON 

OFF 

ON 

OFF 

ON 

OFF 

正转行程 

末端(RYn4/LSP) 

反转行程 

末端(Ryn5/LSN) 

强制停止(EMG) 

6ms以下 

伺服电机转动速度 

力矩限制值 

反转启动（Ryn2） 

正转启动（Ryn1） 

选择的点位参数 No. 

自动/手动选择（Ryn6） 

原点复位完成（RXn3/ZP） 

移动完成（RXnC） 

粗一致（RXn2） 

力矩限制中（RXn4） 

参数 No.PC35 

 

（注 3）参数 No.PC10 参数 No.PC35 

点位参数 No.1 

加速时常数 

原点复位速度 

参数 No.PC04 

原点地址 

参数 No.PC07 
正转 

（注 1） 

4ms以上 

3ms以下 

推动时间 

参数 No.PC09 
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9.点位参数方式 
按照登录控制器的点位参数数据，进行定位运行。 

 

9.1.点位参数的设定方式 
请在点位参数数据里设定位置数据、转动速度、加速时常数、减速时常数等。 

（点位参数占有 1局时最大可使用 31点，占有 2局时最大可使用 255点。） 

MR-Configurator
TM
 (LEC-MR-SETUP221)上的设定 

① 启动 MR-Configurator
TM
，点击「定位数据」的「点位参数」。 

② 在点位参数一览里设定各位置点 No.。 

③ 通过「批量写入」，在控制器里写入数据。 

 

※1 MR-Configurator
TM
须是 C5版本以上。 

※2 MR-Configurator
TM
请贵公司另行准备。 

※3 请贵司另行准备 USB传输线(LEC-MR-J3USB)。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

详细内容请参考『LECSC 使用说明书 7章』。

1 

2 

3 
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9.2 项目详细 
点位参数数据的设定项目。 

 

项目 设定范围 单位 内容 

位置数据 -999999～999999 ×10STMμm 

(1)以绝对值指令方式使用此点位参数时， 

设定目标地址(绝对值)。 

(2)以增分值指令方式使用此点位参数时 

设定移动量。如果有“－”符号，则为反转指令。 

伺服电机 

转动速度 
0～允许转动速度 r/min 

设定定位运行时的伺服电机的指令转动速度。 

请将设定值设定为所用伺服电机的瞬时允许转动速度以下。 

加速时常数 0～20000 ms 设定达到伺服电机的额定转动速度时的时间。 

减速时常数 0～20000 ms 设定自伺服电机的额定转动速度到停止时的时间。 

延时 0～20000 ms 

此功能在通过输入信号或CC-Link的远程输入进行点位参数的选择时有效。通过

CC-Link远程记数器来选择点位参数No.时，无法使用。 

若在辅助功能上设定“0”，则延时无效。 

若在辅助功能上设定“1”，则在延时=0的状态下连续运行。 

若设定延时，完成选择的点位参数的位置指令，经过设定的延时后开始下一个点

位参数的位置指令。 

辅助功能 0～3  

此功能在通过输入信号或CC-Link的远程输入进行点位参数的选择时有效。通过

CC-Link远程记数器进行点位参数的No.选择时，无法使用。 

(1) 以绝对值指令方式使用此点位参数时， 

0：执行选择的1个点位参数自动运行。 

1：不终止下一点位参数，进行连续运行。 

(2) 以增分值指令方式使用此点位参数的场合 

2：执行选择的1个点位参数自动运行。 

3：不终止下一点位参数，进行连续运行。 

若进行与转动方向相异的设定，确认无平滑（输出指令）后，按反转方向转动。 

通过点位参数No.255设定“1”，会发出异常警告。 

M编码 请勿变更。 
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9.3 点位参数方式的运行方法 
选择各点位参数 No.,通过正转启动或反转启动，开始定位运行。 

（1）点位参数 No.选择 

 

信号名称 

（设备名称） 
内容 

设备No. 

    备注 1局 

占有时 

2局 

占有时 

点位参数№.选择1 通过RYnA～RY(n＋2)5进行点位参数选择以及选择原点复位模式。 
 

RYnA RYnA  

   

点位参数№.选择2  
点位参

数№ 

  (注1)远程输入     RYnB RYnB  

  RY RY RY 
RYnE RYnD RYnC RYnB RYnA 

    

点位参数№.选择3  (n+2)5 (n+2)4 (n+2)3  RYnC RYnC  

  (注2) 0 0 0 0 0  0  0  0     

点位参数№.选择4  1 0 0 0 0 0  0  0  1  RYnD RYnD  

  2 0 0 0 0 0  0  1  0     

点位参数№.选择5  3 0 0 0 0 0  0  1  1  RYnE RYnE  

  4 0 0 0 0 0  1  0  0     

点位参数№.选择6             RY(n+2)3  

  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・    

点位参数№.选择7  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・   RY(n+2)4  

  ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・ ・    

点位参数№.选择8             RY(n+2)5  

  254 1 1 1 1 1 1 1 0    

  255 1 1 1 1 1 1 1 1    

  注1.0：OFF 

   1：ON 

  2. 原点复位选择的设定 
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(2)点位参数方式的定位运行时序图 

指定点位参数 No.,通过正转启动或反转启动，开始定位运行。 

 

(注2)
4ms以上

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

6ms以上

サーボオン(RYn0)

準備完了(RD)

故障(ALM)

自動/手動選択(RYn6)

インポジション(RXn1)

粗一致(RXn2)

サーボモータ
回転速度

正転

逆転

0r/min

ON

OFF

ON

OFF

正転始動(RYn1)

逆転始動(RYn2)(注1)

ポイントテーブル№ 21

ON

OFF
移動完了(RXnC)

ポイントテーブル№出力
(RX(n＋2)2～RX(n＋2)9)

3ms以下

4ms以上

ポイント
テーブル№1

ポイント
テーブル№2

1 2

6ms以上

 
 

 

 

 

 

 

 

 
注 1. 绝对值指令方式的场合，反转启动(RYn2)无效。 

  2. 请设定程序，使得仅在考虑了CC-Link通信延迟的时间后，变更点位参数选择。 

 

关于点位参数方式定位运行程序的详细情况，请参考『LECSC 使用说明书 3.7章』。 

ON 

OFF 

ON 

OFF 

ON 

OFF 

正转行程 

末端(RYn4/LSP) 

反转行程 

末端(RYn4/LSN) 

强制停止(EMG) 

自动/手动选择（Ryn6） 

伺服 ON（Ryn0） 

点位参数 No. 

正转启动（Ryn1） 

反转启动（Ryn2）（注 1） 

伺服电机 

转动速度 

到位范围（RXn1） 

粗一致（RXn2） 

移动完成（RXnC） 

点位参数 No.输出 

（RX（n+2）2~RX（n+2）9） 

准备完成（RD） 

故障（ALM） 

点位参数 

No.1 

点位参数 

No.2 

反转 

正转 
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10.远程记数器方式 
远程记数方式，为通过远程记数器进行的定位运行。 

通过远程记数器直接设定位置·速度数据。 

加速时常数与减速时常数为点位参数 No.1的设定值。 

※该运行仅在占有 2局时可以使用。 

 

10.1 远程记数器设定 
通过远程记数器指定位置·速度数据时，请进行如下设定。 

 

(PA01：绝对位置指令方式的场合) 

项目 使用设备·参数 设定内容 

自动运行模式 自动/手动选择(Ryn6) 将RYn6设为ON。 

通过远程记数器进行的位置· 

速度的设定 

位置·速度指定方式选择 

（RY(n+2)A） 

打开RY(n＋2)A。 

指令方式 参数№.PA01 □□□0：选择绝对值指令方式 

通过远程记数器进行的位置· 

速度指定方式选择 
参数№.PC30 

□□□2：通过远程记数器来选择位置·速度指

定方式。此情况下，请务必在点位参数No.1上设

定加减速时常数。 

位置数据 

位置指令数据下位16bit 

（RWwn+4） 

在RWwn＋4上设定下位16bit、在RWwn＋5上设定

上位16bit的位置数据。 

设定范围-999999～999999 位置指令数据上位16bit 

（RWwn+5） 

伺服电机转动速度 速度指令数据(RWwn＋6) 请设定伺服电机转动速度。 
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10.2 动作方法 
通过远程记数直接设定位置·速度数据，将各要求设备设为 ON之后，通过正转启动开始定位运行。 

远程记数方式的定位运行时序图 

 

(PA01：绝对位置指令方式的场合) 

ON

OFF

ON

OFF

サーボオン(RYn0)

自動/手動選択(RYn6)

速度データ(RWwn＋6)

ON

速度データ2速度データ1

位置データ(RWwn＋4・RWwn＋5) 位置データ2位置データ1

OFF

位置・速度指定方式
選択(RY(n＋2)A)

ON

OFF
増分値/絶対値選択
(RY(n＋2)B)

ON

6ms以上

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

ON

OFF

準備完了(RD)

故障(ALM)

インポジション(RXn1)

粗一致(RXn2)

サーボモータ
回転速度

正転

逆転

0r/min

ON

OFF
移動完了(RXnC)

3ms以下

絶対値
データ1

絶対値
データ2

OFF
正転始動(RYn1)

6ms以上
ON

ON

OFF

ON

OFF

(注2)
位置指令実行要求(RY(n＋2)0)

(注2)
速度指令実行要求(RY(n＋2)1)

ON

OFF
位置指令実行完了(RX(n＋2)0)

ON

OFF
速度指令実行完了(RX(n＋2)1)

(注1) (注1)

 
 

 

 

 

 

 

 

 
注 1.请设定程序，使得仅在考虑了CC-Link通信延迟的时间后，变更点位参数选择。 

  2.关于RY(n＋2)0、RY(n＋2)1的动作时间详细内容，请参考『LECSC 使用说明书 3.6.2章』。 

 

关于远程记数器方式定位运行程序的详细情况，请参考『LECSC 使用说明书 3.7章』。 

ON 

OFF 

ON 

OFF 

ON 

OFF 

正转行程 

末端(RYn4/LSP) 

反转行程 

末端(Ryn5/LSN) 

强制停止(EMG) 

自动/手动选择（Ryn6） 

移动完成（RXnC） 

（注 2） 

位置指令执行要求（RY（n+2）0） 

位置·速度指定方式选择   

（RY（n+2）A） 

伺服 ON（Ryn0） 

速度数据（RWwn+6） 

粗一致（RXn2） 

增分值/绝对值选择    

（RY（n+2）B） 

位置数据（RWwn+4·RWwn+5） 

到位范围（RXn1） 

伺服电机 

转动速度 

位置指令执行完成（RX（n+2）0） 

（注 2） 

速度指令执行要求（RY（n+2）1） 

位置指令执行完成（RX（n+2）1） 

正转启动（Ryn1） 

到位范围（RXn1） 

准备完成（RD） 

故障（ALM） 

速度数据 1 

位置数据 2 

速度数据 21 

位置数据 1 

绝对值 

数据 1 

绝对值 

数据 2 

正转 

反转 
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11. 故障原因分析 
 

11.1 警报・警告一览表 
 

要点  
 
● 请设定发生警报时，能够检测故障(ALM)并关闭伺服电机(RYn0)的回路。 

 
运行过程中发生异常时，显示报警或警告。发生警报·警告时，请根据『LECSC 使用说明书 10.4.2章、10.4.3

章』进行适当处理。若发生警报，故障(ALM)变为ON。 

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

 

   解除警报  
 

 显示 名称 

   (注3) 
安装软件（MR 
Configurator） 

 

(注2) 
警 
告 

A90 原点复位未完警告 

显示 名称 电源 报警  A92 电源断线警告 

  OFF→ON 重置  A96 原点设定错误警告 

      A98 安装软件限制警告 

报
警 

A10 电压不足 ○ ○ ○   A99 行程范围警告 

报
警 

A12 存储器异常（RAM） ○     A9D CC-Link警告1 

｜ A13 钟表异常 ○     A9E CC-Link警告2 

报
警 

A15 存储器异常2（EEP-ROM） ○     A9F 电池警告 

 A16 编码异常1(电源接通时) ○     AE0 过回生警告 

 A17 基板异常 ○     AE1 超负载警告1 

 A19 存储器异常3(Flash-ROM) ○     AE3 绝对位置计数警告 

 A1A 电机组合异常 ○     AE6 伺服强制停止警告 

 A20 编码器异常2（运行中） ○     AE8 冷却风扇转动数低警告 

 A21 编码器异常3（运行中） ○     AE9 关闭主回路警告 

 A24 主回路异常 ○ ○ ○   AEC 超负载警告2 

 A25 绝对位置消失 ○     AED 超输出功率警告 

 A30 回生异常 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 A31 过速度 ○ ○ ○     

 A32 过电流 ○       

 A33 过电压 ○ ○ ○     

 A35 指令脉冲频率异常 ○ ○ ○     

 A37 参数异常 ○       

 A45 主回路元件过热 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 A46 伺服电机过热 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 A47 冷却风扇异常 ○       

 A50 超负载1 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 A51 超负载2 (注1)○ (注1)○ (注1)○     

 A52 误差过大 ○ ○ ○     

 A61 运行警报 ○ ○ ○     

 A8A 串行通信超时异常 ○ ○ ○     

 A8D CC-Link异常 ○ ○ ○     

 A8E 串行通信异常 ○ ○ ○     

 888 Watchdog ○       

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. 将RY(n＋1)A或RY(n＋3)A设为ON。 

  3. 通过点击安装软件（MR Configurator）的“警报显示”画面上的“警报复位”按钮 

解除警报。 

   通过按压参数元件上的“STOP RESET”按钮，解除警报。 
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