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1.前言 

 

1.1 使用须知 

 

感谢您购买本公司的 校准工作台 SA…DE。 

为了安全而正确地使用产品，本使用说明书对产品的安装、运行、维护、检查等进行了说

明。错误的操作或使用将会引发意外事故，因此在使用产品前请务必熟读本书内容，确保正确

使用。 

 

驱动校准工作台 SA…DE 时，需要使用专用的驱动器。该专用驱动器以（株）日立产机系统

公司制造的伺服放大器 ADV 系列以及三菱电机（株）制造的 AC 伺服 MELSERVO-J4 系列为基础，

进行了校准工作台 SA…DE 专用的基本设定。 

 

不同型号的 SA…DE 均备有各自专用的驱动器，请按照下表的组合正确配套使用。如果配套

错误，将会导致产品误动作或故障，请务必注意。 

校准工作台 SA…DE 
专用驱动器 

（株）日立产机系统制造 三菱电机（株）制造 

SA65DE/X ADVA-△△○○/SA65DE-X MR-J4-10B-RJ/SA65DE-X 

SA120DE/X ADVA-△△○○/SA120DE-X MR-J4-10B-RJ/SA120DE-X 

SA65DE/S ADVA-△△○○/SA65DE-S MR-J4-10B-RJ/SA65DE-S 

SA120DE/S ADVA-△△○○/SA120DE-S MR-J4-10B-RJ/SA120DE-S 

SA200DE/S ADVA-△△○○/SA200DE-S MR-J4-10B-RJ/SA200DE-S 

备注：△△○○中填入电压及指令方式。 

◎ 专用驱动器的识别方法 
SA…DE 专用驱动器通过驱动器的型号来识别。 

识别时，请确认标在正面铭牌或侧面铭牌上的驱动器型号。 

生产厂家 （株）日立产机系统 三菱电机（株） 

正面 

铭牌 

 

 

 

侧面 

铭牌 

 

 

 

 

 

 

 

  

MODEL 
JAPAN 

SERIAL NO. 

ADVA-01NL/SA65DE-S 
1A1500001 

MakerID：17  MotorID：14

SA65DE-S 

MODEL 
JAPAN 

SERIAL NO. 

MR-J4-10B-RJ/SA65DE-S 
1A1500001 
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 重要  必须先设定驱动器的参数 

如前页所述，驱动器根据不同的 SA…DE 型号进行设定，但在初始设定状态下无法驱动。 

因此，首先需要将 SA…DE 的分解能、用户负载的重量、符合环境温度的电子热敏设定

等满足使用条件的控制信息输入驱动器。 

请参照“3．驱动器的参数设定”和（株）日立产机系统发行的使用说明书或三菱电机

（株）发行的使用说明书，将参数变更为适当的参数后再使用。 

 

关于专用驱动器的安装、运行等详细操作，请仔细阅读下表中（株）日立产机系统或三菱

电机（株）发行的使用说明书后正确使用。（株）日立产机系统、三菱电机（株）发行的使用说

明书可从以下 WEB 网站下载。 

 

＜（株）日立产机系统使用说明书下载网址＞ 

  

 

备注：No.的□表示修订编号（无标记、A、B、C、···）。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

http://www.hitachi-ies.co.jp/products/motion/download.htm 

（株）日立产机系统使用说明书 No. 内 容 

直线电机支持型 高性能 
ADV 系列 

NB2931□ 对驱动器的使用方法等进行了说明。 

EtherCAT 通信功能支持型 
ADV 系列 

NB2946□ 
对 EtherCAT 规格驱动器的使用方法等进
行了说明。 

直线电机支持型 高性能 
ADV 系列 （安装、维护检查篇） 

NB2935□ 
对驱动器的安装、维护和检查进行了说
明。 
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＜三菱电机（株）使用说明书下载网址＞ 

 

三菱电机（株）使用说明书 No. 内 容 

MR-J4-_B_（-RJ） 
伺服放大器技术资料集 

SH-030098 对驱动器的使用方法等进行了说明。 

MELSERVO-J4 伺服放大器技术 
资料集（故障排除篇） 

SH-030108 对驱动器的故障排除方法进行了说明。 

设定软件SW1DNC-MRC2-J 使用说明书 IB-0300160 
对设定、监视驱动器参数、编辑程序等的
计算机用软件进行了说明。 

EMC 设置指南 IB-67303 对如何满足 EMC 指令进行了说明。 

 

● 关于 SA…DE 专用驱动器的咨询，请联系本公司分公司或营业处。（株）日立产机系统以及三菱

电机（株）不受理驱动器与 SA…DE 配套使用的相关咨询，敬请谅解。 

 

● 一般注意事项 

・ 阅读后，请妥善保管本说明书及与专用驱动器相关的使用说明书，以便使用者可随时取阅。 

・ 请勿在本使用说明书或交付规格书中说明的使用范围以外使用本产品。 

・ 本说明书中使用的插图仅为代表例，可能会与您购买的产品有所不同。 

・ 保修期为向用户交货后 1 年。在正常使用状态下，对于明显因本产品的生产原因而导致的

故障，本公司将在保修期内免费予以修理。在此所述的保修仅限交货后对单件产品的保修。

对于因本产品的故障而引发的连带损失或在产品使用中引发的连带损失，本公司概不负责。 

・ 如果您对本说明书的内容有疑问或建议，请联系本公司分公司或营业处。 

・ 因产品改良、规格变更或为了提高使用便利性，本说明书的内容若有变更，恕不另行通知。 

・ 严禁擅自转载、复制本书的全部或部分内容。 

http://wwwf2.mitsubishielectric.co.jp/melfansweb/documentsearch/manualinfo.do?menu=doc&
kisyu=/servo 
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1.2 安全注意事项 

 

为了安全、正确地使用本产品，请务必遵守以下与安全有关的注意事项和指示内容。 

 

本书中使用“警告”、“注意”标记对错误操作本产品时可能发生的危害或损害程度进行

了分类与说明。 

 

 警 告 
 

：表示错误操作本产品时，可能会导致重伤等严重事故。 

 注 意 
 

：表示错误操作本产品时，可能会导致人员受伤或物品损坏。 

 

此外，即使是                 中说明的事项，根据具体情况也可能会导致严重事故。

这些内容都是与安全有关的重要说明，请务必遵守。 

 

1.2.1 为了防止重大事故、伤害 

（1）关于搬运、安装 

 警 告
 

● 请勿倾斜搬运本产品。 

否则可动工作台会因自重而移动，导致手指被夹伤等人身伤害。 

● 请务必安装过电流保护装置、漏电断路器和紧急停止装置。 

否则会导致触电、受伤或火灾。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 注 意
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（2）关于使用 

 警 告
 

● 请勿将产品靠近磁性体。 

本产品使用了强力磁铁，如果将其靠近负载、工具、金属部件等磁性体，可能会因磁性吸

引而导致受伤。作业时请务必小心谨慎。 

● 使用心脏起搏器等医疗器械者请勿靠近直线电机工作台。 

● 请将本产品与专用驱动器配套使用。 

如果使用专用驱动器以外的驱动器驱动，可能会因产品误动作而导致极度危险的状态。 

● 请勿用湿手触摸本产品。 

否则会导致触电。 

● 请勿强行弯曲、扭曲、拉拽、加热电线或在电线上放置重物。 

否则会导致触电、火灾。 

● 请勿在润滑脂、油、水、金属粉末等飞溅的场所使用本产品。 

否则会因可动工作台误动作而导致受伤。 

● 工作台正在运行时，请勿触摸可动部或将手指靠近。 

否则会导致受伤。 

● 请勿在通电状态下或刚切断电源后触摸本产品。 

否则会因高温而导致烫伤。 

● 请勿在通电过程中插拔连接器。 

否则会因可动工作台误动作而导致受伤。 
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1.2.2 相关注意事项 

请务必注意以下注意事项。否则会因误操作而导致产品故障、人员受伤或触电等。 

 

（1）关于搬运、安装 

 注 意
 

● 请勿在已接线或已通电的状态下搬运。 

否则会导致触电、受伤。 

● 请勿握住可动工作台或电线进行搬运。搬运时，请务必握住底座的两端。 

否则会导致产品故障或人员受伤。 

● 请将直线电机工作台安装在不燃物体上。 

否则会导致火灾。 

● 请水平安装本产品。 

否则无法正常检测磁极，会因产品失控或停电时可动部掉落等而导致人员受伤或产品故障。 

● 请将本产品正确安装到满足重量、加速度要求的刚性台架上。 

否则会导致人员受伤或产品故障。 

● 请安装与装载质量相应的止动器。 

否则会导致人员受伤或发生产品故障、损坏。 

● 安装产品后，请正确、可靠地进行接线。 

否则会导致触电。 

● 请由专业技术人员进行接线作业与检查、维护作业。 

否则会导致触电或发生故障。 

 

（2）关于调试 

 注 意
 

● 请先在空载状态下进行试运行，在确认动作后再安装负载。 

否则会导致人员受伤或损坏产品。 

● 请勿进行极端的增益调整或变更。 

否则会导致人员受伤或损坏产品。 
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（3）关于使用 

 注 意
 

● 请勿将本产品靠近电子设备（时钟、计算器等）及磁性记录媒体（磁卡、软盘等）。 

否则会导致这些物体动作异常或故障。 

● 请勿对本产品施加过大的负荷及冲击。 

否则会导致故障。 

● 请在指定的环境条件范围内使用本产品。 

否则会导致火灾或产品故障。 

● 请勿站在产品上。 

否则会导致触电、受伤或产品故障、损坏。 

● 长时间不运行本产品时，请务必切断电源。 

否则会导致人员受伤、产品损坏或故障。 

● 发生伺服警报时，请排除警报原因，在确保安全后重新启动本产品。 

否则会导致受伤。 

● 停电后恢复供电时产品可能会突然重启，因此请勿靠近机械。 

否则会导致受伤。 

● 请勿改造或拆卸本产品。 

否则会导致火灾或产品故障。 
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1.3 开箱与确认 

 

 

 注 意
 

●为了防止开箱时的事故 

·请勿仅握着电缆提起工作台。否则会导致故障。 

·从包装箱中取出工作台时，请握住最下方的底座。 

 

 

 

开箱后请进行以下检查。 

检查项目 检查要领 

① 是否与您订购致？ 请确认铭牌上的公称型号。 

② 有无损坏的部位？  请目测整体外观，确认有无因运输等造成的损坏。 

③ 螺丝等拧紧部分是否松动？ 请根据需要，利用螺丝刀等进行检查。 

 

检查后发现有问题时，请立即联系本公司的营业部门。 
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1.4 公称型号    

1.4.1 工作台的公称型号  

 

 

SA 120 DE / 5 XYS R 3 
 

 

① 型号 
SA…DE 校准工作台 SA…DE 

 

② 大小尺寸 
65 □65mm，φ65mm 

120 □120mm，φ120mm 

200 φ200mm 

 

③ 线性编码器分解能 
1 0.1μm 

5 0.5μm 

指定 X轴或 XY 轴的编码器分解能。 

在④项中指定了 S时，请将分解能视作无标记。 
 

④ 轴构成 
X X 轴  

Y Y 轴 从下表中选择轴的构成。 

S θ 轴  

 

轴构成的适用 

轴构成 SA65DE SA120DE SA200DE

X  ：仅 X轴 ○ ○ － 

S  ：仅 θ 轴 ○ ○ ○ 

XY  ：XY2 轴 ○ ○ － 

XS  ：Xθ2 轴 ○ ○ － 

XYS  ：XYθ3 轴 ○ ○ － 

 

⑤ 表面处理 
无标记 无电解镀镍 

R 黑铬皮膜处理 

在工作台和底座表面进行表面处理。 

 

⑥ 规格编号 
3 规格编号 3 

规格编号仅为 3。 

 

 

① 

② ③ ④ ⑤ ⑥
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1.4.2 ADVA 驱动器的公称型号 

 

ADVA-01NL EC / SA65DE-S 
 

 

① 型号 

ADVA （株）日立产机系统制专用驱动器 

 

② 容量电压 

01NL 100W 单相/三相 200V 

R5ML 50W 单相 100V 

 

③ 指令方式 

无标记 脉冲串指令 

EC  EtherCAT 

 

④ 适用的校准工作台型号 

SA65DE-X 适用于 SA65DE/X 或 SA65DE/XY 

SA120DE-X 适用于 SA120DE/X 或 SA120DE/XY 

SA65DE-S 适用于 SA65DE/S 

SA120DE-S 适用于 SA120DE/S 

SA200DE-S 适用于 SA200DE/S 

 

1.4.3 MR-J4-10B 驱动器的公称型号 

 

 

MR-J4-10 B-RJ / SA65DE-S 
 

 

①型号 
MR-J4…RJ 三菱电机（株）制造的专用驱动器 

 

②容量电压 

10 100W 单相/三相 200V  

 

③指令方式 

B SSCNETⅢ/H 

 

④适用的校准工作台型号 

SA65DE-X 适用于 SA65DE/X 或 SA65DE/XY 

SA120DE-X 适用于 SA120DE/X 或 SA120DE/XY 

SA65DE-S 适用于 SA65DE/S 

SA120DE-S 适用于 SA120DE/S 

SA200DE-S 适用于 SA200DE/S 

①  ② ③ ④ 

① 
 

② ③ ④ 
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1.5 功能与构成 

 

概要、特长 

校准工作台 SA…DE 虽然体积小但动力强大，可进行高速、高响应性定位，是一款功

能卓越的校准工作台。其机械接触部分只有直线导轨，因此还具有很高的清洁度。 

最适合用作半导体、液晶相关生产装置和要求具有清洁环境的检查装置、组装装置等的紧

凑型定位机构。 

 

（1）紧凑的 XY工作台 

该校准工作台在直线导轨部使用小型直线导轨设备的直线导轨 L，在旋转导轨部使用交叉滚子

轴承，在驱动部采用直接驱动方式，实现了低断面的紧凑型 XY运动。 

 

（2）XY可自由组合 

以直线移动用 X 工作台和旋转定位部工作台作为基本构成，品种齐全。可轻松构建 X 轴和

轴的组合及 XY 轴的校准工作台。 

 

（3）薄型、紧凑 

采用无铁芯直线电机和直线导轨 L、交叉滚子轴承。与滚珠丝杠驱动的工作台相比，实现了极

低的断面高度。 

 

（4）高分解能、高响应性 

通过对内置高分解能线性编码器的直接驱动方式的工作台进行全闭环控制，实现了高分解能和

高精度。 

 

（5）支持运动网络 

（株）日立产机系统制造的专用驱动器支持 EtherCAT。此外，三菱电机（株）制造的专用驱

动器还支持 SSCNETⅢ/H，节省配线，可构建更高级的系统。 

※EtherCAT 是德国倍福自动化有限公司授权的注册商标，该技术已获专利。 

※SSCNET 是三菱电机（株）开发的伺服系统控制用运动网络通信。 
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2.安装 

2.1 环境条件   

 

环 境 条 件 

环境温度 运行 0～40℃（不冻结） 

保存 -10～60℃（不冻结） 

环境湿度 运行 
20～80％RH（不结露） 

保存 

安装场所 室内（IEC60664-1 污染度 2） 

·不会受到日晒雨淋的室内。 

·无腐蚀性气体、可燃性气体的场所。 

·不会溅到油雾、铁屑、切屑等的场所。 

·通风良好，潮气、杂质、尘埃较少的场所。 

·无振动的场所。（4.9m/s
2
 〔0.5G〕 以下） 

·不得有导致误动作的强烈干扰。 

·便于检查和清扫的场所。 

·有碍自然冷却的极度密封状态或真空环境以外的场所。 

主体的保护等级 相当于 IP00（IEC60034-5、JISC4034-5） 

 

本产品仅为一般工业用，需要用于特殊环境时，请向本公司咨询。 
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2.2 安装  

 
项  目 条 件 

台架 （1）必须具有足够的刚性 

请安装在具有足够刚性的台架上，确保可承受可动工作台的加

减速。刚性不足时会因加减速而导致振动，或因整定时间变长

而引发故障。 

（2）安装面的平面度（推荐）：10μm 以下 

台架安装面的精度对校准工作台 SA…DE 的行走精度及性能具

有重大影响。 

（3）必须为不燃物体 

推荐材质：钢、铝合金 请务必使用不燃物体，以防止发生火

灾。建议使用钢、铝合金等有利于电机散热的材质。 

安装螺栓与拧紧扭矩 

（推荐） 

安装螺栓: 内六角螺栓 M3 公称长度 6以上 

拧紧扭矩: 1.1 Nm （台架材质：以钢为例时） 

配合部件材料为铸铁及铝合金时，请根据其强度特性降低拧紧

扭矩。需要无振动、无冲击或高精度时，也可以小于表中数值

的扭矩拧紧。为防止螺丝松动，推荐同时使用粘合剂。 

安装方向 须水平安装 

请勿在立轴上及倾斜状态下安装。否则因停电等故障而导致电

源 OFF 时，可动工作台会掉落，非常危险。安装于天花板或墙

壁时，请考虑采取保护措施，以免污垢附着在线性编码器（光

栅尺）上或与其接触等。 

保护与安全措施 另行设置与设备相应的止动器 

产品附带的止动器用于防止工作台脱落、以及在原点复位、运

输等时防止轻微碰撞。如果因误动作而导致强烈碰撞，则可能

导致损坏。为了防止在运行时发生意外，请另行设置符合用户

设备要求的止动器。 
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2.3 系统构成示例   

2.3.1 使用 ADVA-□□时的基本构成 

（1）SA65DE 或 SA120DE 时 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

装置名称 型 号 备 注 

① 校准工作台 SA65DE 或 SA120DE 规格编号 3 

② 驱动器 

ADVA-□□/SA65DE-X 
适用工作台：SA65DE/X 或 

SA65DE/XY 

ADVA-□□/SA120DE-X 
适用工作台：SA120DE/X 或 

SA120DE/XY 

ADVA-□□/SA65DE-S 适用工作台：SA65DE/S 

ADVA-□□/SA120DE-S 适用工作台：SA120DE/S 

③ 编码器接口 
REF0200E08A（分解能 0.1μm） 

REF0040E08A（分解能 0.5μm） 

附带于 SA65DE/X、XY 以外的工

作台。雷尼绍（株）制造 

④ 编码器转接线 TAE20V4-EC02 长度：2m 

⑤ 计算机连接电缆 USB miniB 电缆 请用户自备。 

⑥ 设定软件 ProDriveNext 
从（株）日立产机系统的 Web

网站下载 

⑦ I/O 连接器 TAE20R5-CN 

住友 3M（株）制造 

10150-3000PE（插头） 

10350-52F0-008（外壳） 

  

 

③编码器接口 

②驱动器 

高位系统 

PLC、开关、传感器等 

①校准工作台 SA…DE 

④ 

⑤ 

⑥ 

⑦ 

电源 

 

计算机 



16 
 

 （2）SA200DE/S 时 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

装置名称 型 号 备 注 

① 校准工作台 SA200DE/S 规格编号 3 

② 驱动器 ADVA-□□/SA200DE-S  

③ 编码器接口 
REF0200E08A 

（分解能 0.1μm） 

附带于工作台。 

雷尼绍（株）制造 

④ 编码器转接线 TAE20V4-EC02 长度：2m 

⑤ 电机转接线 TAE20V3-MC03 长度：3m 

⑥ 传感器转接线 TAE10V8-LC03 长度：3m 

⑦ 计算机连接电缆 USB miniB 电缆 请用户自备。 

⑧ 设定软件 ProDriveNext 
从（株）日立产机系统的 Web

网站下载 

⑨ I/O 连接器 TAE20R5-CN 

住友 3M（株）制造 

10150-3000PE（插头） 

10350-52F0-008（外壳） 

 

  

 

③编码器接口 

②驱动器 

高位系统 

PLC、开关、传感器等 

①校准工作台 SA…DE 

④ 

⑦ 

⑧ 

⑨ 

电源 

计算机 

⑥ 

⑤ 
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2.3.2 使用 ADVA…EC 时的系统构成示例 

（1）SA65DE 或 SA120DE 时 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 装置名称 型 号 备 注 

① 校准工作台 SA65DE 或 SA120DE 规格编号 3 

② 驱动器 

ADVA-□□EC/SA65DE-X 
适用工作台：SA65DE/X 或 

SA65DE/XY 

ADVA-□□EC/SA120DE-X 
适用工作台：SA120DE/X 或 

SA120DE/XY 

ADVA-□□EC/SA65DE-S 适用工作台：SA65DE/S 

ADVA-□□EC/SA120DE-S 适用工作台：SA120DE/S 

③ 编码器接口 
REF0200E08A（分解能 0.1μm） 

REF0040E08A（分解能 0.5μm） 

附带于 SA65DE/X、XY 以外的工

作台。雷尼绍（株）制造 

④ 编码器转接线 TAE20V4-EC02 长度：2m 

⑤ 计算机连接电缆 USB miniB 电缆 请用户自备。 

⑥ 设定软件 ProDriveNext 
从（株）日立产机系统的 Web

网站下载 

⑦  I/O 连接器 TAE20V5-CN 

住友 3M（株）制造 

10120-3000PE（插头） 

10320-52F0-008（外壳） 

 

③编码器接口 

②驱动器 

高位系统 

PLC、开关、传感器等 

①校准工作台 SA…DE 

④ 

⑤ 

⑥ 

⑦ 

电源 

 

计算机 

 高位系统（支持 EtherCAT 的设备） 

PLC、开关、传感器等 
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（2）SA200DE/S 时 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

名 称 型 号 备 注 

① 校准工作台 SA200DE/S 规格编号 3 

② 驱动器 ADVA-□□EC/SA200DE-S  

③ 编码器接口 REF0200E08A（分解能 0.1μm）
附带于工作台。 

雷尼绍（株）制造 

④ 编码器转接线 TAE20V4-EC02 长度：2m 

⑤ 电机转接线 TAE20V3-AM03 长度：3m 

⑥ 传感器转接线 TAE10V8-LC03 长度：3m 

⑦ 计算机连接电缆 USB miniB 电缆 请用户自备。 

⑧ 设定软件 ProDriveNext 
从（株）日立产机系统的 Web

网站下载 

⑨ I/O 连接器 TAE20V5-CN 

住友 3M（株）制造 

10120-3000PE（插头） 

10320-52F0-008（外壳） 

 
 
 
 

③编码器接口 

②驱动器 

高位系统 

PLC、开关、传感器等 

①校准工作台 SA…DE 

④ 

⑦ 

⑧ 

⑨ 

电源 

计算机 

高位系统（支持 EtherCAT 的设备） 

PLC、开关、传感器等 

⑤ 

⑥ 
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2.3.3 使用 MR-J4-10B-RJ/SA□□DE-□时的系统构成示例 

（1）SA65DE 或 SA120DE 时 

 

 

装置名称 型 号 备 注 

① 校准工作台 SA65DE 或 SA120DE 规格编号 3 

② 驱动器 

MR-J4-10B-RJ/SA65DE-X 
适用工作台：SA65DE/X 或

SA65DE/XY  

MR-J4-10B-RJ/SA120DE-X 
适用工作台：SA120DE/X 或

SA120DE/XY 

MR-J4-10B-RJ/SA65DE-S 适用工作台：SA65DE/S 

MR-J4-10B-RJ/SA120DE-S 适用工作台：SA120DE/S 

③ 编码器接口 
REF0200E08A（分解能 0.1μm）

REF0040E08A（分解能 0.5μm）

附带于 SA65DE/X、XY 以外的工作

台。雷尼绍（株）制造 

④ 编码器转接线 TAE20V6-EC02 长度：2m 

⑤ 计算机连接电缆 MR-J3USBCBL3M 
长度：3m 

计算机侧 USB A 连接器 

⑥ 设定软件 SW1DNC-MRC2-J Windows 用 媒体 CD 

⑦ 输入输出信号用连接器 MR-CCN1 

住友 3M（株）制造 

10120-3000PE（连接器） 

10320-52F0-008（护罩） 

 

 

③编码器接口 

②驱动器 

高位设备 

DC24V 电源 

支持 SSCNETⅢ/H 

运动控制器 

定位单元 

①校准工作台 SA…DE 

④ 

⑤ 

⑥ 

⑦ 

单相或三相 

AC200V（50/60Hz） 

 

 

计算机 
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（2）SA200DE/S 时 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

装置名称 型 号 备 注 

① 校准工作台 SA200DE/S 规格编号 3 

② 驱动器 MR-J4-10B-RJ/SA200DE-S 适用工作台：SA200DE/S  

③ 编码器接口 REF0200E08A（分解能 0.1μm）
附带于工作台。 

雷尼绍（株）制造 

④ 编码器转接线 TAE20V6-EC02 长度：2m 

⑤ 电机转接线 TAE20V3-AM03 长度：3m 

⑥ 限位转接线 TAE10V8-LC03 长度：3m 

⑦ 计算机连接电缆 MR-J3USBCBL3M 
长度：3m 

计算机侧 USB A 连接器 

⑧ 设定软件 SW1DNC-MRC2-J Windows 用 媒体 CD 

⑨ 输入输出信号用连接器 MR-CCN1 

住友 3M（株）制造 

10120-3000PE（连接器） 

10320-52F0-008（护罩） 

 
 
 
 
 
 

③编码器接口 

②驱动器 

高位设备 

DC24V 电源 

支持 SSCNETⅢ/H 

运动控制器 

定位单元 

①校准工作台 SA…DE 

④ 

⑦ 

⑧ 

⑨ 

单相或三相 

AC200V（50/60Hz） 

⑤ 

⑥ 

计算机 
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● 请正确配套使用 SA…DE 主体与驱动器。 

如果配套错误，将会导致产品误动作、异常发热或故障。 

校准工作台 SA･･･DE 
专用驱动器 

（株）日立产机系统制造 三菱电机（株）制造 

SA65DE/X ADVA-△△○○/SA65DE-X MR-J4-10B-RJ/SA65DE-X 

SA120DE/X ADVA-△△○○/SA120DE-X MR-J4-10B-RJ/SA120DE-X 

SA65DE/S ADVA-△△○○/SA65DE-S MR-J4-10B-RJ/SA65DE-S 

SA120DE/S ADVA-△△○○/SA120DE-S MR-J4-10B-RJ/SA120DE-S 

SA200DE/S ADVA-△△○○/SA200DE-S MR-J4-10B-RJ/SA200DE-S 
 

 

铭牌 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   

 

 

 

 

 

         

 

MODEL 
JAPAN 

SERIAL NO. 

SA65DE/S 

1A1500002 

面板正面 

MakerID:17   MotorID:14 

SA65DE-S

驱动器侧面 

MODEL 
JAPAN 

SERIAL NO. 

MR-J4-10B-RJ/SA65DE-S 

1A1500001 

面板正面 

驱动器侧面 

MODEL 
JAPAN 

SERIAL NO. 

ADVA-01NL/SA65DE-S 

1A1500001 

警 告
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2.4 关于编码器接口 

校准 

SA…DE 系列中，SA65DE/X 及 SA65DE/XY 以外的轴上附带编码器接口。运行时必须进行校准作业

（用户作业）。 

 

●何谓校准？ 

・ 校准是指对编码器的信号输出电平进行电气性最佳调整的作业。 

・ 首次连接编码器的读取头和接口后，仅需进行 1 次校准即可。 

・ 通过校准，读取头和接口被调整为 1 对 1 的关系。其后想要变更读取头和接口的组合时，须再次

进行校准。 

 

●校准步骤 

・ 确认 CAL/AGC 指示灯已熄灭。黄色灯亮灯时，按住 CALIBRATE 按钮 3 秒以上，使 CAL/AGC 指示灯

熄灭。 

・ 按下 CALIBRATE 按钮，CAL/AGC 指示灯闪烁后，用手慢慢按压可动工作台。 

・ 成功后则 CAL/AGC 指示灯熄灭，SETUP 的 LED 指示灯的蓝灯亮灯。 

・ 然后，按住 CALIBRATE 按钮 3 秒以上，使 CAL/AGC 指示灯的黄灯亮灯。 

 

・ 通过上述操作无法校准时，或需要更详细的说明时，请参照产品附带的步骤书。 

 

编码器接口的尺寸 

 

 

  

连接器 
固定用支架 

（附带） 

推荐内六角圆头螺栓 M4 

（不附带） 
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2.5 关于驱动器  

 

校准工作台 SA…DE 使用实施了参数调谐的（株）日立产机系

统制造的 AC 伺服放大器[ADV 系列]或三菱电机（株）制造的 AC 伺

服放大器[MELSERVO-J4 系列]作为专用的驱动器。 

[ADV系列]可选择脉冲串规格和高速网络EtherCAT两种指令方

式。 

[MELSERVO-J4 系列]可连接伺服系统控制器等和高速同步网络

（SSCNETⅢ/H），构建省接线系统。 

 

   

＜脉冲串规格＞ 

      

 

 

＜运动网络规格＞ 

 

 

 

● 关于包括驱动器安装在内的所有操作，请参照（株）日立产机系统或三菱电机（株）发行的

使用说明书。 

● SA…DE 固有的参数设定值请参照“3.驱动器的参数设定”。请正确设定负载质量、分解能等

后再使用。 

 

  

脉冲控制器 专用驱动器 ADVA 

控制器 

控制器 

 注 意
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2.6 主回路的接线 

2.6.1（株）日立产机系统制造的 ADVA 的接线 

（1）ADVA 使用三相 AC200～230V 电源时 

 

 

（2） ADVA 使用单相 AC100～115 或单相 AC200～230V 电源时 

 

 

 
 

 

PC

I/O 

或 

EC 

高位设备 

SA…DE 

电源 

三相 AC200～230V 

 

MC 

ELB 

TM1 

TM2 

（+）

（-）

RB 

U 

V 

W 

L1C 

L1 

L2C 

L2 

L3 

TM1 

L1C 

L2C 

L1 

L2 

L3 

（+）

RB 

（-）

U 

V 

W 

PC

I/O 

或 

EC 

高位设备 

电源 

单相 AC100V～115V 

单相 AC200～230V 

MC 

ELB 

TM2 

ENC1SA…DE 
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2.6.2 三菱电机（株）制造的 MR-J4-10B-RJ/SA□□DE-□的接线 

（1）MR-J4-10B-RJ/SA□□DE-□使用三相 AC200～240V 电源时 

 

（2）MR-J4-10B-RJ/SA□□DE-□使用单相 AC200～240V 电源时 

 

 

MR-J4-10B-RJ/SA□□DE-□

CNP1

L1

L2

L3

N（-）

P3

P4

CNP2

P（+）

C

D

L11

L21

CNP3

U

V

W
PE

CN5

CN3

CN1A

CN1B

CN2L
SA…DE

MCMCCB

MR-J4-10B-RJ/SA□□DE-□

CNP1

L1

L2

L3

N（-）

P3

P4

CNP2

P（+）

C

D

L11

L21

CNP3

U

V

W
PE

CN5

CN3

CN1A

CN1B

CN2L
SA…DE

MCMCCB

电源 
三相 AC200V 
～240V 

伺服系统控制器

后轴伺服放大器

电源 
单相 AC200V 
～240V 

伺服系统控制器

后轴伺服放大器
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2.7 关于设定软件  

 

＜（株）日立产机系统：ProDriveNext ＞ 

参数设定也可通过正面面板上的数字操作器

进 行 ， 但 如 果 使 用 另 售 的 设 定 软 件

（ProdriveNext），则可利用以图形显示速度和电

流等的监视功能，通过计算机轻松操作。 

 

 

 

 

 

＜ 三菱电机（株）：MR Configurator2 ＞ 

参数设定需要使用另售的设定软件（MR 

Configurator2（型号：SW1DNC-MRC2-J））。可使

用软件轻松进行监视显示、诊断、参数读写、通

过简易语言进行的程序运行等。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ProdriveNext 操作画面 

MR Configurator2 操作画面 
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3.驱动器的参数设定 

 

3.1 （株）日立产机系统制造的 ADVA 的参数设定  

3.1.1 关于参数 

（株）日立产机系统制造的 AC 伺服放大器[ADV 系列]带有用于设定特性、功能等的参数，

可根据校准工作台 SA…DE 或外围系统、运行条件来变更参数。为了实现校准工作台 SA…DE 的

最佳运行，需要由用户来变更设定。脉冲串指令规格与 EtherCAT 指令规格的参数构成不同。 

关于各规格要变更的参数及其数值，请参照“3.1.3 关于参数的值”。 

 

（株）日立产机系统制造的 ADVA 驱动器的参数分类如下表所示。 

分 类 内 容 

d -xx 可监视速度、位置等。 

FA-xx 与运行模式和保护等级相关的参数组。 

Fb-xx 与运行常数相关的参数组。 

FC-xx 与输入输出端子设定相关的参数组。 

Fd-xx 与可动部质量、响应速度等控制常数相关的参数组。 

FE-xx 与 EtherCAT通信相关的参数组。 

FG-xx 对响应速度等进行更细微的调整所需的扩展参数组。 

xx 表示参数 No.。 

 

以下对驱动校准工作台 SA…DE 时需要注意的参数进行说明。关于在此未说明的参数，请参

照（株）日立产机系统发行的使用说明书。 
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3.1.2 关于参数设定方法 

 

脉冲规格的 ADVA 驱动器可通过以下 2种方法来设定参数。 

EtherCAT 规格的 ADVA 驱动器不带数字操作器。请按下述②的方法设定参数。 

 

①用打开驱动器正面护罩时位于该处的数字操作器进行设定。 

②用安装有“设定软件”的 Windows 电脑进行设定。 

必须另外使用设定软件（ProDriveNext）和电脑连接电缆（USB miniB 电缆）。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

关于数字操作器的操作方法和设定软件的使用，请参照（株）日立产机系统发行的使用说

明书。 

 

 注 意
 

● 出厂时的参数值已调整为 SA…DE 专用。部分数值与（株）日立产机系统发行的使用说明

书中的初始值不同。 

● 请勿通过设定软件进行参数数据的初始化。否则参数值将返回到原来的初始值，而非

SA…DE 专用（出厂时）的参数值。如果不慎进行了初始化，请参照“3.1.3 关于参数值”，

输入适用的 SA…DE 专用参数值，或向 咨询。 

 

设定软件 
ProDriveNext 

计算机连接电缆 
USB miniB

PC 

数字操作器 

（护罩可打开） 
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3.1.3 关于参数值  

（1） 脉冲串指令规格 

●带阴影       的参数务必请用户设定为最佳值。 

（参数 No.：FA-28、FA-82、FA-85） 

 

■运行模式参数（分类 FA-xx） 

No. 参数名称 
初始 

设定值
说 明 

FA-00 控制模式 P-S 可如下所示切换控制模式使用。 

 

设定值 
I/O MOD 端子 

OFF ON 

S-P 速度控制 位置控制 

P-S 位置控制 速度控制 

S-t 速度控制 推力控制 

t-S 推力控制 速度控制 

t-P 推力控制 位置控制 

P-t 位置控制 推力控制 
 

FA-04 速度偏差异常检测值 0 速度偏差（速度指令值和速度检测值的偏差）

在设定值以上时，将作为速度偏差异常（E84）

而报错。 

设定范围：0 ～ 最高速度（mm/s） 

※0表示不进行异常检测。 

※最高速度取决于直线电机规格。 

FA-11 脉冲串输入模式 F-r 从 6 个模式中选择脉冲串位置指令信号的形

态并进行设定。 

 

设定值 PLS 端子 SIG 端子 

F-r 正转脉冲串 反转脉冲串 

P-S 移动量脉冲串 动作方向 

ON：反转 

OFF：正转 

A-b 相位差 A相信号 相位差 B相信号

r-F 反转脉冲串 正转脉冲串 

-P-S 动作方向 

ON：正转 

OFF：反转 

移动量脉冲串 

b-A 相位差 B相信号 相位差 A相信号
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No. 参数名称 
初始 

设定值
说 明 

FA-23 原点复位模式 Ht-r 设定位置控制时的原点复位动作模式。没有

将传感器等接线至 I/O 时，请使用挡块撞击

式原点复位（Ht-F或 Ht-r）。 

功能详情请参照（株）日立产机系统发

行的使用说明书。 

 

设定值 原点复位模式 

L-F 低速原点复位（正转） 

L-r 低速原点复位（反转） 

H1-F 高速原点复位 1（正转） 

H1-r 高速原点复位 1（反转） 

H2-F 高速原点复位 2（正转） 

H2-r 高速原点复位 2（反转） 

CP 任意原点复位 

L2-F 低速原点复位 2（正转） 

L2-r 低速原点复位 2（反转） 

Ht-F 挡块撞击式原点复位 1（正转）

Ht-r 挡块撞击式原点复位 1（反转）

tHt-F 挡块撞击式原点复位 2（正转）

tHt-r 挡块撞击式原点复位 2（反转）

  

FA-28 电子热敏值 各型号 电子热敏功能是在进行过载运行时用于防止

电机过热的功能。 

初始值如下。 

SA65DE/S  ：50 

SA120DE/S ：90 

SA200DE/S ：75 

SA65DE/X  ：50 

SA120DE/X ：80 
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No. 参数名称 
初始 

设定值
说 明 

FA-82 编码器分解能 500 请根据要连接的校准工作台 SA…DE 的分解

能，如下所示进行设定。 

 

SA65DE/S  时 084,375 

SA120DE/S 时 075,000 

SA200DE/S 时 108,000 

SA65DE/1X  时 046,500 

SA120DE/1X 时 100,000 

SA65DE/5X  时 009,300 

SA120DE/5X 时 020,000 

 

FA-85 线性光栅尺精度 0.01 请根据要连接的校准工作台 SA…DE 的分解

能，如下所示进行设定。 

SA○○DE/S 时0.1 

SA○○DE/△X 的 

分解能为 0.1μm 时0.1 

分解能为 0.5μm 时0.5 

FA-87 线性光栅尺的 AB 相方向 A 设定正向移动时线性编码器的相位方向。 

SA･･･DE 采用 A 相优先的设计，因此请务必

设为“A”。 

FA-90 霍尔传感器连接状态 oFF 设定直线电机上是否连接霍尔传感器。

SA…DE 未装备霍尔传感器，因此请务必设

为“oFF”或“oFF3”。 

SA…DE 根据磁极位置推定动作来决定

磁极位置。 

[oFF] :在 RS 端子为 ON 时，将 SON 端

子从 OFF 置为 ON，则开始推定磁极位置。

[oFF3] :接通电源后，仅在首次将 SON

端子从 OFF 置为 ON 时开始推定磁极位置。

磁极位置推定结束后，不再进行磁极位置推

定。 
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■运行常数参数（分类 Fb-xx） 

No. 参数名称 
初始 

设定值 
说 明 

Fb-07 扭矩限制值 1（第 1 象限） 各型号 限制最大推力（最大输出电流）。按相

对于额定电流的％进行设定。 

请在下述初始值以下使用该设定。 

SA65DE/S  ：500 

SA120DE/S ：500 

SA200DE/S ：300 

SA65DE/X  ：400 

SA120DE/X ：450 

设定范围： 0 ～ 初始值（％）

功能详情请参照（株）日立产机系统发

行的使用说明书。 

Fb-08 扭矩限制值 2（第 2 象限） 

Fb-09 扭矩限制值 3（第 3 象限） 

Fb-10 扭矩限制值 4（第 4 象限） 

Fb-12 原点复位速度 1（高速） 20 设定在位置控制模式下进行原点复位

时的高速原点复位速度。 

设定范围： 1 ～ 最高速度（mm/s）

·最高速度取决于直线电机规格。 

 

Fb-13 原点复位速度 2（低速） 10 设定在位置控制模式下进行原点复位

时的低速原点复位速度。 

如果过度增大设定值，原点复位精度会

产生偏差，因此推荐以数 mm/s 为单位

使用。 

设定范围：1 ～ 999（mm/s） 
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No. 参数名称 
初始 

设定值 
说 明 

Fb-20 速度限制正值 300 设定位置控制模式、速度控制模式

下的速度限制值及推力控制模式

下的速度上限值（mm/s）。请在以

下范围内使用。 

SA65DE/S   ：400 

SA120DE/S  ：400 

SA200DE/S  ：400 

SA65DE/1X  ：270 

SA65DE/5X  ：500 

SA120DE/1X ：400 

SA120DE/5X ：800 

Fb-21 速度限制负值 -300 请在以下范围内使用。 

SA65DE/S  ：-400 

SA120DE/S  ：-400 

SA200DE/S  ：-400 

SA65DE/1X  ：-270 

SA65DE/5X  ：-500 

SA120DE/1X ：-400 

SA120DE/5X ：-800 

Fb-22 零速检测值 5.0 速度检测值低于本设定时，输出零

速检测信号，并设为零速。 

 

设定范围：0.0 ～  999.9

（mm/s） 

Fb-23 定位宽度 10 设定定位完成时的位置偏差阈值。

定位宽度通过编码器分解能（4 倍

后的脉冲数）进行设定。 

Fb-29 紧急停止扭矩 各型号 设定突然减速停止时的扭矩限制

值。设定各型号的最大扭矩值。 

各型号的最大扭矩值请参照

Fb-07～10。 

Fb-36 撞击电流 20 设定挡块撞击式原点复位模式

（FA-23=Ht-F、Ht-r 及 tHt-F、

tHt-r）时的撞击电流。 

100％＝电机最大电流。 
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■输入输出端子参数（分类 FC-xx） 

No. 参数名称 
初始 

设定值 
说 明 

Fc-01 输入端子极性设定 30 设定输入端子的逻辑。将各端子的逻辑

设定分配至参数的各位，如下所示设定

逻辑。 

位设定值 输入端子的逻辑

0 逻辑正 

1 逻辑负 

对于初始设定值，为了使 FOT、ROT 信

号为逻辑负，设定“30”（00110000）。

Fc-02 输出端子极性设定 2 设定输出端子的逻辑。将各端子的逻辑

设定分配至参数的各位，如下所示设定

逻辑。 

位设定值 输出端子的逻辑

0 逻辑正 

1 逻辑负 

对于初始设定值，为了使 ALM 信号为逻

辑负，设定为“2”（00000010）。 

FC-09 编码器监视分频比 M  1 设定编码器监视输出信号的分频比

M/N。 

功能详情请参照（株）日立产机系统发

行的使用说明书。 

FC-10 编码器监视分频比 N 1 

Fc-11 编码器监视脉冲 

相位差 

A 选择电机正转时使编码器监视输出信

号 A、B 相中哪个相位超前。 

与 FA-87 一致。 

Fc-52 Di2 端子功能分配 PEN Di2 端子的输入端子功能的分配设定。

已分配脉冲串输入许可（PEN）。 
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■控制常数参数（分类 Fd-xx） 

No. 参数名称 
初始 

设定值 
说 明 

Fd-00 负载惯性矩比 0 设定用户装载的负载相对于 SA…DE 可

动部的质量比或惯性矩比。 

请根据示例设定用户装载的质量比或

惯性矩比。 

 

例 1：在 SA65DE/X 上装载 300g 的负载时 

 300g/170g＝1.76  176 

例 2：在 SA65/S 上装载 0.0003 ㎏·m2的负载

时 

  0.0003/0.00012=2.5  250 

Fd-01 速度控制响应频率 60 增益调整的主要参数。请根据需要进行

变更。功能详情请参照（株）日立产机

系统发行的使用说明书。 

Fd-06 扭矩指令滤波时间常数 0 设定与扭矩指令值相乘的一次延迟滤

波时间常数。 

请在希望减少伺服噪音等时设为

0.01～0.10。 

设定范围：0.00 ～ 500.00（ms）

Fd-09 位置控制响应频率 10 增益调整的主要参数。请根据需要进行

变更。功能详情请参照（株）日立产机

系统发行的使用说明书。 
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■扩展控制常数参数（分类 FG-xx） 

No. 参数名称 
初始 

设定值 
说 明 

FG-61 滤波回路选择 

（位置指令脉冲） 

FL8 设定相对于位置指令脉冲输入的

数字滤波。各设定项目的滤波频率如下

所示。 

设定值 [MHz] 设定值 [MHz] 

FL1 13.3 FL10 2.5 

FL2 6.6 FL11 1.6 

FL3 3.3 FL12 1.25 

FL4 1.6 FL13 0.833

FL5 13.3 FL14 0.625

FL6 10.0 FL15 0.416

FL7 6.6 FL16 0.312

FL8 5.0 FL17 0.208

FL9 3.3 FL18 0.156

FLd 请勿设定。 
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（2） EtherCAT 指令规格 

●带阴影       的参数务必请用户设定为最佳值。 

（参数 No.：FA-28、FA-82、FA-85） 

 

■运行模式参数（分类 FA-xx） 

No. 参数名称 
初始 

设定值
说 明 

FA-04 速度偏差异常检测值 0 速度偏差（速度指令值和速度检测值的偏差）

在设定值以上时，将作为速度偏差异常（E84）

而报错。 

设定范围：0 ～ 最高速度（mm/s） 

※0表示不进行异常检测。 

※最高速度取决于直线电机规格。 

FA-17 扭矩限制模式 oP 设定施加扭矩限制的模式。 

设定值 概要 

non 以 Fb-07～Fb-10 进行扭矩限制

A2 以模拟量输入进行扭矩限制 

oP 以 FE-09、FE-29、FE-30 进行扭

矩限制 
 

FA-23 原点复位模式 Ht-r 设定从设定软件的离线调谐进行原点复位时

的原点复位动作。没有将传感器等接线至 I/O

时，请使用挡块撞击式原点复位（Ht-F 或

Ht-r）。 

功能详情请参照（株）日立产机系统发

行的使用说明书。 

设定值 原点复位模式 

L-F 低速原点复位（正转） 

L-r 低速原点复位（反转） 

H1-F 高速原点复位 1（正转） 

H1-r 高速原点复位 1（反转） 

H2-F 高速原点复位 2（正转） 

H2-r 高速原点复位 2（反转） 

CP 任意原点复位 

L2-F 低速原点复位 2（正转） 

L2-r 低速原点复位 2（反转） 

Ht-F 挡块撞击式原点复位 1（正转）

Ht-r 挡块撞击式原点复位 1（反转）

tHt-F 挡块撞击式原点复位 2（正转）

tHt-r 挡块撞击式原点复位 2（反转）
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No. 参数名称 
初始 

设定值
说 明 

FA-28 电子热敏值 各型号 电子热敏功能是在进行过载运行时用于防止

电机过热的功能。 

初始值如下。 

SA65DE/S  ：50 

SA120DE/S ：90 

SA200DE/S ：75 

SA65DE/X  ：50 

SA120DE/X ：80 

 

请参照“3.1.4 关于电子热敏值”的说明，

根据环境条件使用。 

FA-82 编码器分解能 500 请根据要连接的校准工作台 SA…DE 的分解

能，如下所示进行设定。 

SA65DE/S  时 

SA120DE/S 时 

SA200DE/S 时 

SA65DE/1X  时 

SA120DE/1X 时 

SA65DE/5X  时 

SA120DE/5X 时 

FA-85 线性光栅尺精度 0.01 请根据要连接的校准工作台 SA…DE 的分解

能，如下所示进行设定。 

SA○○DE/S 时0.1 

SA○○DE/△X 的 

分解能为 0.1μm 时0.1 

分解能为 0.5μm 时0.5 

FA-87 线性光栅尺的 AB 相方向 A 设定正向移动时线性编码器的相位方向。 

SA･･･DE 采用 A 相优先的设计，因此请务必设

为“A”。 

 

 

  

84,375 

75,000 

108,000 

46,500 

100,000 

9,300 

20,000 
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No. 参数名称 
初始 

设定值
说 明 

FA-90 霍尔传感器连接状态 oFF3 设定直线电机上是否连接霍尔传感器。

SA…DE 未装备霍尔传感器，因此请务必设

为“oFF”或“oFF3”。 

SA…DE 根据磁极位置推定动作来决定

磁极位置。 

[oFF] :在 RS 端子为 ON 时，将 SON 端

子从 OFF 置为 ON，则开始推定磁极位置。

[oFF3] :接通电源后，仅在首次将 SON

端子从 OFF 置为 ON 时开始推定磁极位置。

磁极位置推定结束后，不再进行磁极位置推

定。 

 

■运行常数参数（分类 Fb-xx） 

 

No. 参数名称 
初始 

设定值 
说 明 

Fb-20 速度限制正值 300 设定位置控制模式、速度控制模式下的

速度限制值及推力控制模式下的速度

上限值（mm/s）。请在以下范围内使用。

SA65DE/S ：400 

SA120DE/S ：400 

SA200DE/S ：400 

SA65DE/1X ：270 

SA65DE/5X ：500 

SA120DE/1X ：400 

SA120DE/5X ：800 

 

Fb-21 速度限制负值 -300 请在以下范围内使用。 

SA65DE/S ：-400 

SA120DE/S ：-400 

SA200DE/S ：-400 

SA65DE/1X ：-270 

SA65DE/5X ：-500 

SA120DE/1X ：-400 

SA120DE/5X ：-800 
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No. 参数名称 
初始 

设定值 
说 明 

Fb-22 零速检测值 5.0 速度检测值低于本设定时，输出零速检

测信号，并设为零速。 

 

设定范围：0.0 ～ 999.9（mm/s） 

Fb-23 定位宽度 10 设定定位完成时的位置偏差阈值。 

定位宽度通过编码器分解能（4 倍后的

脉冲数）进行设定。 

Fb-36 撞击电流 20 设 定 挡 块 撞 击 式 原 点 复 位 模 式

（FA-23=Ht-F、Ht-r 及 tHt-F、tHt-r）

时的撞击电流。 

100％＝电机最大电流。 

 

■输入输出端子参数（分类 FC-xx） 

No. 参数名称 
初始 

设定值 
说 明 

Fc-01 输入端子极性设定 3 设定输入端子的逻辑。将各端子的逻辑

设定分配至参数的各位，如下所示设定

逻辑。 

位设定值 输入端子的逻辑

0 逻辑正 

1 逻辑负 

对于初始设定值，为了使 FOT、ROT 信

号为逻辑负，设定为“3”（000011）。

Fc-02 输出端子极性设定 2 设定输出端子的逻辑。将各端子的逻辑

设定分配至参数的各位，如下所示设定

逻辑。 

位设定值 输出端子的逻辑

0 逻辑正 

1 逻辑负 

对于初始设定值，为了使 ALM 信号为逻

辑负，设定为“2”（00000010）。 
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■控制常数参数（分类 Fd-xx） 

No. 参数名称 
初始 

设定值 
说 明 

Fd-00 负载惯性矩比 0 设定用户装载的负载相对于 SA…DE 可

动部的质量比或惯性矩比。 

请根据示例设定用户装载的质量比或

惯性矩比。 

 

例 1：在 SA65DE/X 上装载 300g 的负载时 

 300g/170g＝1.76  176 

例 2：在 SA65/S 上装载 0.0003 ㎏·m2的负载

时 

 0.0003/0.00012=2.5  250 

Fd-01 速度控制响应频率 60 增益调整的主要参数。请根据需要进行

变更。功能详情请参照（株）日立产机

系统发行的使用说明书。 

Fd-06 扭矩指令滤波时间常数 0 设定与扭矩指令值相乘的一次延迟滤

波时间常数。 

请在希望减少伺服噪音等时设定。 

设定范围：0.00 ～ 500.00（ms）

Fd-09 位置控制响应频率 10 增益调整的主要参数。请根据需要进行

变更。功能详情请参照（株）日立产机

系统发行的使用说明书。 

 

■ECAT 控制常数参数（分类 FE-xx） 

No. 参数名称 
初始 

设定值 
说 明 

FE-09 ECAT 用最大扭矩 各型号 限制最大推力（最大输出电流）。按相对

于额定电流的％进行设定。请在下述初

始值以下使用该设定。 

SA65DE/S  ：500 

SA120DE/S ：500 

SA200DE/S ：300 

SA65DE/X  ：400 

SA120DE/X ：450 

设定范围： 0 ～ 初始值（％） 

功能详情请参照（株）日立产机系

统发行的使用说明书。 

  



42 
 

No. 参数名称 
初始 

设定值 
说 明 

FE-13 速度分布的最大速度 1E8480 设定分布速度模式下的速度限制值

（pls/s）。请在以下范围内使用。 

SA65DE/S   ：3D0900（400mm/s）

SA120DE/S  ：3D0900（400mm/s）

SA200DE/S  ：3D0900（400mm/s）

SA65DE/1X  ：2932E0（270mm/s）

SA65DE/5X  ：F4240（500mm/s）

SA120DE/1X ：3D0900（400mm/s）

SA120DE/5X ：186A00（800mm/s）

FE-20 ECAT 用原点复位方式 -8 设定从EtherCAT高位设备进行原点

复位时的原点复位方式。 

设定值 原点复位方式 

-1 低速原点复位（正转） 

-2 低速原点复位（反转） 

-3 高速原点复位 1（正转） 

-4 高速原点复位 1（反转） 

-5 高速原点复位 2（正转） 

-6 高速原点复位 2（反转） 

-11 任意原点复位 

-7 挡块撞击式原点复位 1（正转）

-8 挡块撞击式原点复位 1（反转）

-9 挡块撞击式原点复位 2（正转）

-10 挡块撞击式原点复位 2（反转）

也备有上述以外的方式。功能详情请参

照（株）日立产机系统发行的使用说明

书。 

FE-23 参数存取方式 1 切换EtherCAT通信中对象的存取方

法。 

0：ECAT 优先 

1：设定软件优先 

FE-24 位置偏差异常阈值 200,000 位置偏差比设定值大时，作为位置

偏差异常（E83）而报错。 

FE-25 原点复位时搜索速度 100,000 设定在原点复位模式（Homing Mode）下

进行原点复位时的高速原点复位速度。

单位：pls/s 
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No. 参数名称 
初始 

设定值 
说 明 

FE-26 原点复位时 Z 相检测速度 100,000 设定在原点复位模式（Homing Mode）下

进行原点复位时的低速原点复位速度。

如果过度增大设定值，原点复位精度会

产生偏差，因此推荐以数 mm/s 为单位使

用。 

单位：pls/s 

FE-27 原点复位时加速度 2,000,000 设定在原点复位模式（Homing Mode）

下进行原点复位时的原点复位加速度。

单位：pls/s^2 

FE-29 正侧扭矩限位 各型号 限制各方向的最大推力（最大输出电

流）。按相对于额定电流的％进行设定。

请在下述初始值以下使用该设定。 

SA65DE/S  ：500 

SA120DE/S ：500 

SA200DE/S ：300 

SA65DE/X  ：400 

SA120DE/X ：450 

设定范围： 0 ～ 初始值（％） 

功能详情请参照（株）日立产机系统

发行的使用说明书。 

FE-30 负侧扭矩限位 
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3.1.4 关于磁极检测 

为了调整电机与线性编码器的位置关系，请务必进行磁极检测。磁极检测时将进行 2mm 左右

的往复动作（磁极位置推定动作）。磁极位置推定动作中，碰到止动器后可能会因 E05（过载）而

停止。确认未碰到止动器后，请再次进行磁极位置推定。 

将限位传感器连接到驱动器后，FOT 或 ROT（禁止正转、反转驱动信号）OFF 时，将发生 E81

（磁极位置推定异常），无法进行磁极检测。此时若要进行磁极检测，为了拔出限位传感器，需要

准备外部机构等手段。 

 
3.1.5 关于原点复位 

一般是将工作台内置的传感器接线至高位设备，并在高位设备中进行原点复位。但也有不

使用内置传感器，而采用挡块撞击式原点复位方式。以原点复位模式（FA-23）的初始值设定的

“Ht-r：挡块撞击式原点复位方式”将如下所示动作。 

 

1.以原点复位速度 1（Fb-12）向反方向移动。 

2.接触机械止动器，输出电流上升。 

3.根据输出的电流判断撞击后，方向取反。 

4.以原点复位速度 2（Fb-13）向正方向移动。 

5.检测到 Z相后停止。 

需要向与上述原点复位方向相反的方向移动时，请选择[Ht-F]。撞击判断条件的参数初始

值如下所示。 

No. 参数名称 初始设定值 

Fb-36 撞击电流 20 

Fb-37 撞击时间 0.2 

还备有其他多种原点复位方式。详情请参照（株）日立产机系统发行的使用说明书。 

EtherCAT 指令规格时，根据连接的高位设备不同，原点复位有限制事项。详情请咨询本公

司（分公司、营业所）或高位设备厂家。 

 

3.1.6 关于增益调整  

（株）日立产机系统发行的使用说明书中对自动调谐功能进行了说明。利用设定软件可轻

松进行调谐。手动调谐时，请遵循以下步骤。 

需要调整增益的主要参数如下所示。 

 ·负载惯性矩比 （Fd-00） 

 ·速度控制响应频率 （Fd-01） 

 ·位置控制响应频率 （Fd-09） 
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【步骤 1】 

请将负载惯性矩比（Fd-00）设为正确的值。用 SA65DE/X 的可动工作台质量除以用户装

载的质量，根据示例设定求出的数值。 

例）在 SA65DE/X 上装载 300g 的负载时 

  用户的装载质量（300g）/SA65DE/X 的可动工作台质量（170g）＝1.76  

 1.76 × 100 ＝ 176 

将 176 输入 Fd-00 中。 

【步骤 2】 

对于速度控制响应频率（Fd-01）和位置控制响应频率（Fd-09），尽管在初始值的状态下

也可使用，但为了提高响应性，将这些数值设定为较高的值。速度控制响应频率（Fd-01）的

大致设定值为“300”以内。请将位置控制响应频率（Fd-09）大致设定为速度控制响应频率

（Fd-01）的 1/6 以下。发生振荡时请进行微调。 

除以上设定外，还具有增益切换等功能。详情请参照（株）日立产机系统发行的使用说

明书。 

 

 注 意
 

● 请正确设定可动部质量（Fd-00）。 

● 请勿进行极端的增益调整或变更。 
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3.2 三菱电机（株）制造的 MR-J4-10B-RJ/SA□□DE-□的参数设定  

 
3.2.1 关于参数 

 

三菱电机（株）制造的 AC 伺服放大器［MELSERVO－J4 系列］带有用于设定特性、功能等

的参数，可根据校准工作台 SA…DE 或外围系统、运行条件来变更参数。为了实现校准工作台

SA…DE 的最佳运行，需要由用户来变更设定。 

关于要变更的参数及其数值，请参照“3.2.3 关于参数值”。 

 
三菱电机（株）制造的 MR-J4-10B-RJ/SA□□DE-□驱动器的参数的分类如下表所示。 

参数组 主要内容 

基本设定参数 

（Pr.PA□□） 

进行基本设定。一般只要设定该参数组即可运行。 

增益、滤波参数 

（Pr.PB□□） 

手动调整增益时使用该参数。 

扩展设定参数 

（Pr.PC□□） 

变更编码器输出脉冲等时使用该参数。 

输入输出设定参数 

（Pr.PD□□） 

变更伺服放大器的输入输出信号时使用该参数。 

扩展设定 2参数 

（Pr.PE□□） 

设定鲁棒滤波的参数。与 SA…DE 配套时不使用。 

扩展设定 3参数 

（Pr.PF□□） 

进行动态制动器等设定的参数。与 SA…DE 配套时不

使用。 

直线伺服电机/DD 电机设定参数 

（Pr.PL□□） 

用于进行直线伺服、DD 电机固有的设定。 

 
＜参数写入禁止（参数 Pr.PA19）＞ 

可在出厂状态下变更所有参数的设定。为了防止不经意的变更，可使用参数 Pr.PA19 的设

定将参数设定为禁止写入。 

通过参数 Pr.PA19 的设定可查看、写入的参数如下表所示。 

参数 

Pr.PA19 

的设定值 

设定值

的操作 
Pr.PA Pr.PB Pr.PC Pr.PD Pr.PE Pr.PF Pr.PL 

000Ah 
读取 仅限 PA19       

写入 仅限 PA19       

000Bh 
读取 ○ ○ ○     

写入 ○ ○ ○     

000Ch 
读取 ○ ○ ○ ○    

写入 ○ ○ ○ ○    

000Fh 
读取 ○ ○ ○ ○ ○   

写入 ○ ○ ○ ○ ○   

00AAh 
读取 ○ ○ ○ ○ ○ ○  

写入 ○ ○ ○ ○ ○ ○  

00ABh 

（初始值） 

读取 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ 

写入 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ 

100Bh 
读取 ○       

写入 仅限 PA19       

100Ch 
读取 ○ ○ ○ ○    

写入 仅限 PA19       
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100Fh 
读取 ○ ○ ○ ○ ○  ○ 

写入 仅限 PA19       

10AAh 
读取 ○ ○ ○ ○ ○ ○  

写入 仅限 PA19       

10ABh 
读取 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ 

写入 仅限 PA19       

※可设定带○的参数。设定该参数后，重新接通电源时设定生效。 

 

以下对驱动校准工作台 SA…DE 时需要注意的参数进行说明。关于在此未说明的参数详情，

请参照三菱电机（株）发行的使用说明书。 

 

3.2.2 关于参数设定方法 

 

通过安装有设定软件（MR Configurator2）的 Windows 电脑来设定三菱电机（株）制造的

MR-J4-10B-RJ/SA□□DE-□的参数。 

设定时，需要使用另售的设定软件（三菱通用 AC 伺服 MELSOFT MR Configurator2：SW1DNC-MRC2-J）与计

算机连接电缆（MR-J3USBCBL3M）。 

 

 

关于设定软件的操作，请参照三菱电机（株）发行的使用说明书。 

 

 

MR-J3USBCBL3M

SW1DNC-MRC2-J

PC
计算机连接电缆 

设定软件 

MR-J3USBCBL3M 
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3.2.3 关于参数值  

 

●带阴影       的参数务必请用户进行设定变更。 

（参数 Pr.：PA01、PD12、PL01、PL02、PL03、PL09、PL25、PL26） 

●参数的缩写前带有*标记的参数将在以下条件时生效。 

* ：设定后暂时切断电源，然后重新接通电源，或者对高位控制器进行复位。 

** ：设定后暂时切断电源，然后重新接通电源。 

●〈 〉内为 SA···DE/S（PA01：DD 电机控制模式）时的公称、数值。 

 

■基本设定参数（分类 Pr.PA□□） 

编号 缩写 名称 
初始设定值

[单位] 
说明 

PA01 **STY 运行模式 1000h 选择运行模式。 

0 0

        运行模式选择 

     0：标准控制模式 

     1：全封闭控制模式 

     4：直线伺服电机控制模式 

     6：DD 电机控制模式 

     SA…DE/X 请设定为 4（直线伺服电机

控制模式），SA…DE/S 请设定为 

6（DD 电机控制模式）。 

 兼容模式选择 

     0：J3 兼容模式 

     1：J4 模式 

PA08 ATU 自动调谐模式 0001h 使用自动调谐来调整增益。详情请参照三菱电机

（株）发行的使用说明书。 

PA09 RSP 自动调谐响应

性 

16 

PA10 INP 到位范围 1600[pulse] 以指令脉冲为单位设定定位完成（INP）的输出范

围。 

 

PA14 *POL 移动方向选择 0 设定 SA…DE 的移动方向。 
 

 

设定值 
SA…DE 的移动方向 

地址增加指令 地址减少指令 

0 正（CW）方向 负（CCW）方向 

1 负（CCW）方向 正（CW）方向 

PA19 *BLK 参数写入禁止 00ABh 为了防止不经意的变更，可禁止写入参数。 
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■增益、滤波参数（分类 Pr.PB□□） 

编号 缩写 名称 
初始设定值

[单位] 
说明 

PB04 FFC 前馈增益 0 设定前馈增益。 

设定为 100％时，在恒定速度下运行时的滞留脉冲

几乎为零。但如果突然加速或减速，则超调将增大。

大致设定为 100％时，请将到达额定速度的加减速

时间常数设定为 1s 以上。 

 

PB06 GD2 负载惯性矩比/

负载质量比 

7.0[倍] 设定相对于直线伺服电机一次侧（线圈）质量的负

载质量比。 

选择自动调谐模式 1、2及增益调整模式 1时，将

自动进行自动调谐。 

将 参 数 Pr.PA08 设 定 为 “□□□2” 、

“□□□3”、“□□□4”后，可手动进行设定。

PB07 PG1 机型控制增益 15[rad/s] 设定到达目标位置的响应增益。 

如果提高增益，则相对于指令的跟踪性将提高。

设定为自动调谐模式 1、2 时，将自动进行自动调

谐。 

将 参 数 Pr.PA08 设 定 为 “□□□0” 、

“□□□3”、“□□□4”后，可手动进行设定。

PB08 PG2 位置控制增益 37[rad/s] 设定位置环的增益。 

需要提高相对于负载外部干扰的位置响应性时进

行设定。 

如果增大设定值，则响应性会提高，但容易产生振

动及声响。 

设定为自动调谐模式 1、2 及 2，以及增益调整模

式 1、2时，将自动进行自动调谐。 

将参数 Pr.PA08 设定为“□□□3”后，可手动进

行设定。 
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编号 缩写 名称 
初始设定值

[单位] 
说明 

PB09 VG2 速度控制增益 823[rad/s] 刚性低的机械、背隙大的机械等产生振动时请设定

该参数。 

如果增大设定值，则响应性会提高，但容易产生振

动及声响。 

设定为自动调谐模式 1、2 及 2，以及增益调整模

式 1、2时，将自动进行自动调谐。 

将参数 Pr.PA08 设定为“□□□3”后，可手动进

行设定。 

 

PB10 VIC 速度积分补偿 33.7[ms] 设定速度环的积分时间常数。 

设定为自动调谐模式 1、2 及 2，以及增益调整模

式 1、2时，将自动进行自动调谐。 

将参数 Pr.PA08 设定为“□□□3”后，可手动进

行设定。 
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■扩展设定参数（分类 Pr.PC□□） 

编号 缩写 名称 
初始设定值

[单位] 
说明 

PC01 *ERZ 误差过大 

警报值 

0[mm] 

〈0［rev］〉

设定误差过大警报值。设定为“0”时，为100mm

〈3rev〉。 

PC03 *ENRS 编码器输出 

脉冲选择 

0000h 选择编码器输出脉冲方向、设定。 

0 0

      编码器输出脉冲相位选择 

      0：正〈CW〉向 A相 90°超前 

      1：负〈CCW〉向 A相 90°超前 

设定值
SA…DE 的移动方向 

正〈CW〉方向 负〈CCW〉方向 

0 
A 相 

B 相 

A 相 

B 相 

1 
A 相 

B 相 

A 相 

B 相 

      编码器输出脉冲设定选择 

      0：输出脉冲设定 

      1：分频比设定 

      3：AB 相脉冲电子齿轮设定 

      4：AB 相脉冲通过输出设定 

 

PC27 **COP

9 

功能选择 C-9

〈生产厂家设

定用〉 

0000h 选择线性编码器的极性。 

0 0

         编码器脉冲计数极性选择 

    0：正向，编码器脉冲増加方向 

    1：正向，编码器脉冲减少方向 

    请勿变更 SA…DE/S。 

   部分警报无效化 

0：部分警报有效 

1：部分警报无效 

SA…DE/X 请设定为 0（部分警报有效）， 

SA…DE/S 请设定为 1（部分警报无效）。 
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■输入输出设定参数（分类 Pr.PD□□） 

编号 缩写 名称 
初始设定值

[单位] 
说明 

PD02 *DIA2 输入输出信号

自动 ON 选择 2 

0000h 选择自动设定为 ON 的设备。 

0 0 0

 

 

 

信号名称 
初始值 

BIN HEX

上 限 行 程 极 限

（FLS） 
0 

0 
下 限 行 程 极 限

（RLS） 
0 

 0 

 0 

    BIN 0：通过外部输入信号使用 

   BIN 1：自动 ON 

例如，将RLS设定为ON时，设定值为“□□□2”。

 

PD07 *D01 输出设备选择

1 

0005h 将任意的输出设备分配至 CN3-13。 

0 0

      选择 CN3-13 的输出设备。 
设定值 设备 设定值 设备 

00 常时 OFF 08 WNG 

02 RD 09 BWNG 

03 ALM 0A SA 

04 INP（注 1） 0C ZSP 

05 MBR 0F CDPS 

07 TLC 10 CLDS 

08 WNG 11 ABSV 

07 TLC 17 MTTR 
 

PD12 *DOP1 功能选择 D-1 0000h 选择热敏电阻的有效/无效。 

1 0 0 0

   

  0：有效 

  1：无效 

  SA…DE 请设定为 1（无效）。 
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■直线伺服电机/DD 电机设定参数（分类 Pr.PL□□） 

编号 缩写 名称 
初始设定值

[单位] 
说明 

PL01 **LIT1 线性<DD 电机>

功能选择 1 

0301 选择磁极检测设定、原点复位时的停止间隔设定。

0 0 1

直线伺服电机磁极检测设定 

请将 SA…DE 设定为 1（有效）。 

 
 

原点复位时的停止间隔设定 

设定发讯块式原点复位时的停止间隔 
 

设定值 移动间隔[Pulse] 

0 8192 

1 131072 

2 262144 

3 1048576 

4 4194304 

5 16777216 

6 67108864 
 

PL02 **LIM 线性编码器分

解能设定 分

子<生产厂家

设定用> 

1000 以 1μm 为单位设定编码器分解能。 

将参数 Pr.PL02 设定为分子、将参数 Pr.PL03 设

定为分母。 

线性编码器分解能（μm）= LIM / LID 
分解能 0.1μm：Pr.PL02=1，Pr.PL03=10 

分解能 0.5μm：Pr.PL02=1，Pr.PL03=2 

SA…DE/S 时请勿变更。 

PL03 **LID 线性编码器分

解能设定 分

母<生产厂家

设定用> 

1000 

PL04 *LIT2 线性<DD 电机>

功能选择 2 

0003 选择伺服控制异常检测功能、伺服控制异常检测

控制器复位条件。 

0 0

      异常检测功能选择 
      0：无效 

      1：位置偏差异常检测有效 

      2：速度偏差异常检测有效 

      3：位置、速度偏差异常检测有效 

      4：推力偏差异常检测有效 

      5：位置、推力偏差异常检测有效 

      6：速度、推力偏差异常检测有效 

      7：位置、速度、推力偏差异常检测有效 
 

      异常检测复位选择 
      0：无法复位（电源 OFF 时可） 

      1：可复位 
详情请参照三菱电机（株）发行的使用说明书。
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编号 缩写 名称 
初始设定值

[单位] 
说明 

PL05 LB1 位置偏差异常 

检测值 

0[mm] 

<[0.01rev]>

设定伺服控制异常检测的位置偏差异常检测值。

机型反馈位置与反馈位置之差大于该设定值时，

将发生[AL.42 伺服控制异常]。 

详情请参照三菱电机（株）发行的使用说明书。
 

PL06 LB2 速度偏差异常 

检测值 

0[mm/s] 

<[r/min]>

设定伺服控制异常检测的速度偏差异常检测值。

机型反馈速度与反馈速度之差大于该设定值时，

将发生[AL.42 伺服控制异常]。 

详情请参照三菱电机（株）发行的使用说明书。
 

PL07 LB3 推力偏差异常 

检测值 

100[％] 设定伺服控制异常检测的推力偏差异常检测值。

电流指令与电流反馈之差大于该设定值时，将发

生[因 AL.42.3 扭矩/推力偏差而发生的伺服控制

异常]。 
 

PL08 *LIT3 线性<DD 电机>

功能选择 3 

0010 选择磁极检测方式。 

0 1 0

      磁极检测方式的选择 
      0：位置检测方式 

      4：细微位置检测方式 

SA…DE 时原则上请使用 0：位置检测

方式。 

磁极检测行程限位有效/无效选择 
0：有效 

 1：无效 
详情请参照三菱电机（株）发行的使用说明书。

 

PL09 LPWM 磁极检测电压

值 

30[%] 设定磁极检测中的直流励磁电压值。磁极检测中

发生[AL.32 过电流]、[AL.50 过载 1]或[AL.51 过

载 2]时，请减小设定值。磁极检测中发生[AL.27

初始磁极检测异常]时，请增大设定值。 

详情请参照三菱电机（株）发行的使用说明书。
 

PL25 **EDVL 生产厂家设定

用 

0000 设定 SA…DE/S（DD 电机控制模式）的编码器分解

能。 

SA65DE/S：E628 

SA120DE/S：EE80 

SA200DE/S：1A00 

SA…DE/X 时请勿变更。 

PL26 **EDVH 生产厂家设定

用 

0000 设定 SA…DE/S（DD 电机控制模式）的编码器分解

能。 

SA65DE/S：001E 

SA120DE/S：0036 

SA200DE/S：004F 

SA…DE/X 时请勿变更。 
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3.2.4 关于磁极检测  

 

为了调整电机与线性编码器的位置关系，进行定位运行前请务必进行磁极检测。 

装置启动时请务必通过 MR Configurator2 进行磁极检测电压值的调整。 

 

（1）设定参数 Pr.PL09（磁极检测电压值）的参考标准 

参数 Pr.PL09 设定值

（参考标准）

伺服的状态 

小 ← 中 → 大 

（ ～10 （初始值） 50～ ） 

动作的推力 小 大 

过载、过电流警报 不易发生 容易发生 

磁极检测警报 容易发生 不易发生 

磁极检测精度 低 高 

 

（2）设定步骤 

(a) 实施磁极检测，增大参数 Pr.PL09（磁极检测电压值）的设定值，直到发生[AL.50

过载 1]、[AL.51 过载 2]、[AL.33 过电压]、[AL.E1 过载警告 1]及[AL.EC 过载

警告 2]。大致以“5”为单位逐渐增大。如果在用 MR Configurator2 进行磁极

检测的过程中发生此类警报、警告，则将自动结束 MR Configurator2 的试运行，

进入伺服 OFF 状态。 

(b) 请将发生[AL.50 过载 1]、[AL.51 过载 2]、[AL.33 过电压]、[AL.E1 过载警告

1]及[AL.EC 过载警告 2]时的数值的约 70％作为最终设定值。但如果在该设定值

下发生[AL.27 初始磁极检测异常]，请将发生[AL.50 过载 1]、[AL.51 过载 2]、

[AL.33 过电压]、[AL.E1 过载警告 1]及[AL.EC 过载警告 2]时的设定值与发生磁

极检测警报时的设定值的中间值作为最终设定值。 

 

3.2.5 关于原点复位  

根据连接的高位设备不同，原点复位有限制事项。详情请咨询本公司（分公司、营业所）

或高位设备厂家。 
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3.2.6 关于增益调整   

 

首先请在自动调谐模式 1 下进行增益调整。无法获得满意的调整结果时，请按照自动调谐

模式 2、手动模式的顺序进行调整。 

调整顺序与调整模式的区分如下所示。 

 

 

关于详情，请参照三菱电机（株）发行的使用说明书。 

 

开始 

2 轴以上时进行插补？ 

运行中的负载波动大？ 

单触调整 

正常结束？ 

执行处理 

可处理错误？ 

2 增益调整模式 1（插补模式）

自动调谐模式 1 

调整 OK？ 

自动调谐模式 2 

调整 OK？ 

调整 OK？ 

2 增益调整模式 2 

调整 OK？ 

手动模式 

结束 
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4.运行 

4.1 运行准备  

 

接通电源前…… 

首次接通电源前，请再次进行以下确认。 

 

（a） 环境 

·工作环境是否符合条件？（参照“2.1 环境条件”） 

 

（b） 接线 

·各连接器是否正确连接？ 

   ※请注意电源电压、电源线的接线。否则会导致驱动器损坏。 

·有无接线短路的部位？ 

·接线及布线时是否施加了过大的力？ 

·驱动器是否已正确接地？ 

 

（c） 机械部分 

·校准工作台 SA…DE 安装部的螺丝是否松动？ 

·校准工作台 SA…DE 的内部是否卡入了异物（螺丝、垫圈等）？ 

·试着用手移动后有无滞涩等现象？ 

·请确认可动工作台上未装载任何物体。 

 

（d） 驱动器 

·驱动器是否与校准工作台 SA…DE 的型号相符？ 

 

（e） 确认安全 

·请确认周围安全，以免因意外动作而导致人员受伤或装置等损坏。 
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4.2 试运行  

4.2.1 使用（株）日立产机系统制 ADVA-R5ML/SA65DE-X 进行试运行 

 

以 SA65DE/5X3 为例，说明构成下图所示系统时的运行步骤。 

【使用条件】 

 ·通过外部脉冲串信号（正转脉冲+反转脉冲输入方式）控制位置。 

 ·通过驱动器功能进行原点复位。 

 

  

 

 

【步骤 1】 

确认 SA65DE/5X3 与驱动器的配套以及接线有无错误。 

请勿在可动部放置任何物体。 

用手使 SA65DE/5X3 可动部动作，确认滑动无异常。 

【步骤 2】 

将漏电断路器置为 ON，向驱动器输入控制电源。 

·数字操作器的指示灯点亮，变为速度指令监视显示 d-00。 

（出厂状态下的初始显示） 

 

 

电源 

单相 AC100 

～115V 

SA65DE/5X3 

I/O
P24 

PLC 

SON 

RS 

ORG 

CM1 

PLSLP 

PLSLN 

SIGLP 

SIGLN 

脉冲串指令 

ENC 

U 

V 

W 

L1C 

L2C 

L1 

L2 

PC TM1 

TM2 

PEN 

电磁接触器 

漏电断路器 
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【步骤 3】 

变更以下参数。 

 

FA-28 电子热敏值 变更为“50”[环境温度为 20℃时]。 

FA-82 编码器分解能 分解能为 0.5μm，因此变更为“9300”。 

FA-85 线性光栅尺精度 分解能为 0.5μm，因此变更为“0.5”。 

【步骤 4】 

确认步骤 3以外的参数，根据需要进行变更。 

以下为代表性参数。 

 

FA-00 控制模式  用于位置控制，因此以初始值（P-S）使用即可。 

FA-11 脉冲串输入模式 使用 P-S（正转脉冲+反转脉冲输入方式）即可。 

FA-22 位置指令选择 使用脉冲指令运行，初始值即可。 

FA-23 原点复位模式 使用挡块撞击式原点复位，初始值（Ht-r）即可。 

Fb-20 速度限制正值 由于是试运行，使用初始值“300”即可。 

Fb-21 速度限制负值 由于是试运行，使用初始值“300”即可。 

Fd-00 负载惯性矩比  由于是试运行，使用初始值（空载）即可。 

Fd-01 速度控制响应频率 由于是试运行，使用初始值即可。 

Fd-09 位置控制响应频率 由于是试运行，使用初始值即可。 

 

【步骤 5】 

将电磁接触器置为 ON，接通主回路电源。 

【步骤 6】 

将复位信号（RS）置为 ON，同时将伺服 ON 信号（SON）从 OFF 置为 ON。 

可动工作台微动后进行磁极位置推定，在结束的同时变为伺服锁定状态。 

【步骤 7】 

将复位信号（RS）置为 OFF，将原点复位信号（ORG）置为 ON。（开始挡块撞击式原点复位动

作）原点复位结束后，将原点复位信号（ORG）置为 OFF。 
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【步骤 8】 

将脉冲串输入允许信号（PEN）置为 ON，允许输入脉冲串。 

【步骤 9】 

通过手动操作（JOG 运行）输入脉冲串，确认动作。 

·请充分确认移动方向是否正确、指令与目标位置是否一致、限位传感器是否工作等。请将

速度设定为低速，确保在出现意外时也可安全停止。 

【步骤 10】 

通过脉冲串输入确认自动运行动作。 

·关于运行模式，请事先参考“4.3 运行模式的探讨”进行讨论，设定运行模式时，请避免

实际推力超过 SA…DE 的额定推力。 

·以 1 个行程为单位，通过单步运行等与外部（PLC 等高位设备）输入输出之间建立通信，

同时进行动作确认。如果出现预想外的动作，则探讨是程序的问题还是输入输出的问题，

并进行修正。 

·最初的移动速度请设定为低速。确认动作后，请将速度提升到设计的速度。 

·通过单步运行确认一系列动作后，通过自动运行进行确认。 

【步骤 11】 

进行正式运行准备。 

·将负载固定在可动工作台部。 

·请变更参数 Fd-00（可动部质量）。 

·设定最合适的速度限制（Fb-20、Fb-21）。 

·请在负载状态下连续动作，确认有无异常振动、异常声音、异常升温等。 

·请确认停止精度、整定时间等有无问题，并根据需要进行增益调整（Fd-01、Fd-09）。 
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4.2.2 使用（株）日立产机系统制 ADVA-R5MLEC/SA65DE-X 进行试运行 

 

以 SA65DE/5X3 为例，说明构成下图所示系统时的运行步骤。 

【使用条件】 

 ・通过 EtherCAT 通信进行的 PLC 控制。 

 （高位设备的设定所需的 ESI 文件请从（株）日立产机系统获取。） 

 ·通过驱动器功能进行原点复位。 

 

 

 

【步骤 1】 

确认 SA65DE/5X3 与驱动器的配套以及接线有无错误。 

请勿在可动部放置任何物体。 

用手使 SA65DE/5X3 可动部动作，确认滑动无异常。 

 

 

 

 

  

电源 

单相 AC100 

～115V 

SA65DE/5X3 
ENC 

U 

V 

W 

L1C 

L2C 

L1 

L2 

PC TM1 

TM2 

漏电断路器 

电磁接触器 
ECIN 

ECOUT 

高位设备（PLC） 
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【步骤 2】 

使用伺服放大器正面的 DIP 开关，设定 EtherCAT 节点地址 1～255。 

变更节点地址时，请在切断电源时设定 DIP 开关，然后接通电源。接通电源后，请勿变更 DIP

开关。 

将漏电断路器置为 ON，向驱动器输入控制电源。 

【步骤 3】 

变更以下参数。 

 

FA-28 电子热敏值 变更为“50”[环境温度为 20℃时]。 

FA-82 编码器分解能 分解能为 0.5μm，因此变更为“9300”。 

FA-85 线性光栅尺精度 分解能为 0.5μm，因此变更为“0.5”。 

FA-90 霍尔传感器连接状态  “oFF3”，因此初始值即可。 

【步骤 4】 

确认步骤 3以外的参数，根据需要进行变更。 

以下为代表性参数。 

 

FA-23 原点复位模式 使用挡块撞击式原点复位，初始值（Ht-r）即可。 

Fb-20 速度限制正值 由于是试运行，使用初始值“300”即可。 

Fb-21 速度限制负值 由于是试运行，使用初始值“300”即可。 

Fd-00 负载惯性矩比  由于是试运行，使用初始值（空载）即可。 

Fd-01 速度控制响应频率 由于是试运行，使用初始值即可。 

Fd-09 位置控制响应频率 由于是试运行，使用初始值即可。 

 

【步骤 5】 

将电磁接触器置为 ON，接通主回路电源。 

【步骤 6】 

通过设定软件确认磁极检测、原点复位和点动运行。 

【步骤 7】 

根据来自高位设备的指令进行动作确认。 

·关于运行模式，请事先参考“4.3 运行模式的探讨”进行讨论，设定运行模式时，请避免实

际推力超过 SA…DE 的额定推力。 

·最初的移动速度请设定为低速。确认后，请将速度提升到设计的速度。 

·不向预期的方向移动时，请检查输入信号。 

·周期控制时，请根据控制周期设定 Fd-15 速度指令滤波时间常数。 
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【步骤 8】 

进行正式运行准备。 

·将负载固定在可动工作台部。 

·请变更参数 Fd-00（可动部质量）。 

·设定最合适的速度限制（Fb-20、Fb-21）。 

·请在负载状态下连续动作，确认有无异常振动、异常声音、异常升温等。 

·请确认停止精度、整定时间等有无问题，并根据需要进行增益调整。 
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4.2.3 使用三菱电机（株）制造的 MR-J4-10B-RJ/SA65DE-X 进行试运行 

使用 PC 与 MR Configurator2，可在不连接伺服系统控制器的状态下进行简易定位运行、

程序运行。请将该功能用于SA…DE单体的动作确认。装入机械中运行时，请使用支持SSCNETⅢ/H

的伺服系统控制器。 

 

以 SA65DE/5X3 为例，说明构成下图所示系统时的运行步骤。 

【使用条件】 

·使用 MR Configurator2 进行定位运行、程序运行。 

·使用支持 SSCNETⅢ/H 的伺服系统控制器运行。 

 
 

 
 

 

【步骤 1】 

确认 SA65DE/5X3 与驱动器的配套以及接线有无错误。 

请勿在可动部放置任何物体。 

用手使 SA65DE/5X3 可动部动作，确认滑动无异常。 

 

【步骤 2】 

为了执行试运行模式，请将试运行切换开关 SW2-1 设定为“ON（上）”。 

 

MR-J4-10B-RJ/SA65DE-X

CNP1

L1

L2

L3

N（-）

P3

P4

CNP2

P（+）

C

D

L11

L21

CNP3

U

V

W
PE

CN5

CN3

CN1A

CN1B

CN2L

后轴 
伺服放大器 

伺服系统 
控制器 

SA65DE/5X3 

MC MCCB 
电源 
三相 AC200V 
～240V 

将 SW2-1 设定为“ON（上）”
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【步骤 3】 

将漏电断路器置为 ON，向驱动器输入控制电源。 

·指示灯点亮，变为试运行模式的 b01 显示。 

 

【步骤 4】 

变更以下参数。 

 

PA01  运行模式 设定为“1040h”。 

PD12   功能选择 D-1  设定为“1000h”。 

PL01   直线伺服电机/DD 电机功能选择 1  设定为“1030h”。 

PL02   线性编码器分解能设定分子  分解能 0.5μm 时设定为“1”。 

PL03   线性编码器分解能设定分母  分解能 0.5μm 时设定为“2”。 

 

【步骤 5】 

确认步骤 4以外的参数，根据需要进行变更。 

 

【步骤 6】 

使用 MR Configurator2 的试运行模式（定位运行、程序运行）来动作。关于详情，请参照 

三菱电机（株）发行的使用说明书。 

 

【步骤 7】 

通过试运行模式确认动作后，请切断电源。 

 

【步骤 8】 

结束试运行模式时，请将试运行切换开关 SW2-1 设定为“OFF（下）”。 

 

【步骤 9】 

请再次接通电源。 

 

【步骤 10】 

通过伺服系统控制器发出的指令确认动作。 

·关于运行模式，请事先参考“4.3 运行模式的探讨”进行讨论，设定运行模式时，请避免实

际推力超过 SA…DE 的额定推力。 

·最初的移动速度请设定为低速。确认后，请将速度提升到设计的速度。 

·不向预期的方向移动时，请检查输入信号。 

 

 

  

将 SW2-1 设定为“OFF（下）”
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【步骤 11】 

进行正式运行准备。 

·将负载固定在可动工作台部。 

·请在负载状态下连续动作，确认有无异常振动、异常声音、异常升温等。 

·请确认停止精度、整定时间等有无问题，并根据需要进行增益调整。 

 

 注 意
 

● 使用了 MR Configurator2 的试运行模式（定位运行、程序运行）用来确认伺服动作，而非

用于确认机械的动作。请务必以直线电机单机使用。 

● 在试运行模式下运行时，如果动作出现异常，请使用强制停止（EM1）以停止运行。 

● 在实际装入机械中运行时，请务必使用支持 SSCNETⅢ/H 的伺服系统控制器。 

 

4.3 运行模式的探讨  

 

根据校准工作台 SA…DE 的运行状态，实际推力值可能会超过额定推力，因电机过热、烧结

而导致故障或受伤。运行前请务必计算实际推力，并确保在相对额定推力具有一定余量的条件

下运行。 

此外，在会阻碍散热的工作环境下，即使实际推力小于额定推力，也可能会导致过热。此

时，请重新讨论散热措施或运行模式，确认通过实机驱动时工作台温度在 50℃以下后再使用。 

 

何谓推力？ 

是指可动工作台朝移动方向推压的力。推力在静止时最大，随着速度增加而降低。请参照

推力特性图表。 

 

何谓实际推力？ 

是指运行模式下所需推力的实效值。该值超过额定推力时，可能导致校准工作台 SA…DE

过热或烧结。 

 

何谓动态可搬质量？ 

是指可获得必要加速度的最大质量。随着负载质量的增大，可发挥的加减速将下降，因此

使用时请考虑负载质量与加减速之间的关系，并讨论运行模式。 
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【示例】 

使用校准工作台 SA120DE/XYS 时的运行模式讨论示例如下所示。 

考虑极限加速时间，并假设采用以下运行模式。 

 

设定项目 

负载质量 LW  5.0 （kg） 负载惯性矩 LJ  1.0×10
-2
 （kg･m

2
）

X 轴运行模式    θ 轴运行模式    

可动部质量 TW  5.9 （kg）
可动部惯性矩 TJ  2.0×10

-3
 （kg･m

2
）

设定行程 L   0.01 （m） 

最高速度 V  0.1 （m/s）
设定动作角度 L  

0.1π （rad） 

加减速时间 at   0.05 （s） 18 （度） 

恒速移动时间 Ct   0.05 （s） 
最高速度 R  

π （rad/s）

周期时间 t  0.4 （s） 180 （度/s） 

电线拉线阻力 CF  1.0 （N） 加减速时间 at   0.05 （s） 

Y 轴运行模式    恒速移动时间 Ct   0.05 （s） 

可动部质量 TW  3.4 （kg） 周期时间 t  0.4 （s） 

设定行程 L   0.01 （m） 电线拉线阻力 CM  0.0 （Nm） 

最高速度 V  0.1 （m/s）     

加减速时间 at   0.05 （s）     

恒速移动时间 Ct   0.05 （s）     

周期时间 t  0.4 （s）     

电线拉线阻力 CF  1.0 （N）     

 

STEP1 计算 X 轴加速所需推力 

①行走阻力产生的力 LF  

(N)0.40.10.3 　　
 CfL FFF

 

②加速产生的力 aF  

(N)8.21
05.0
1.0)9.50.5(

)(




a

TLa
t

V
WWF

 

③加速所需的推力 PF  

(N)8.250.48.21 
 LaP FFF

 

在此，请确认 PF ×1.3（安全系数）在最大推力以下。超过该值时，请重新讨论运行

模式的最高速度或加减速时间等。如下所示，在示例模式下， ×1.3 在最大推力以下。 

 

SA120DE/X 的最大推力 MF =70[N] 

PF ×1.3 （安全系数）=25.8×1.3=33.54＜ MF  

  

PF
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STEP2 计算 X 轴的实际推力 

通过下式求出实际推力 RMSF 。 

 

在此，请确认 RMSF 在额定推力以下。超过额定推力时，请重新讨论运行模式的最高速

度或加减速时间等。在示例中的模式下，可判断为能够连续运行。 

 

STEP3 计算 Y 轴加速所需的推力和实际推力 

计算方法与 X 轴相同。 

运行模式相同时，由于可动部质量小，Y 轴的条件相对宽松，因此本例中省略。 

 

STEP4 计算θ 轴加速所需的扭矩 

①旋转阻力产生的扭矩  LM  

(Nm)1.00.01.0 
 CfL MMM

 

 

②加速产生的扭矩  aM  

 

③加速所需的扭矩  PM  

(Nm)854.01.0754.0 
 LaP MMM

 

 

在此，请确认 PM ×1.3（安全系数）在最大扭矩以下。超过该值时，请重新讨论运行

模式的最高速度或加减速时间等。如下所示，在示例模式下， ×1.3 在最大扭矩以下。 

 

SA120DE/S 的最大扭矩 MM ＝2.0[Nm] 

PM ×1.3 （安全系数）＝0.854×1.3≈1.11＜ MM  

 

 

 

 

  

PM

≈ 

≈ 
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STEP5 计算实际扭矩 

通过下式 RMSM 求出实际扭矩。 

 

在此，请确认 RMSM 在额定扭矩以下。超过额定扭矩时，请重新讨论运行模式的最高

速度或加减速时间等。在示例中的模式下，可判断为能够连续运行。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

≈ 
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5.维护、检查与废弃 

为了更安全、更有效地使用校准工作台 SA…DE，定期检查与维护工作很重要。请实施下表

所示的检查项目。此外，请定期清扫主体内外的磨屑或异物。否则会导致滑动不良或动作不良。 

此外，表中所示的检查时间仅为参考。请根据使用状况和使用环境，提前或推后检查。 

 

■ 维护与检查时的注意事项 

（1） 请由作业人员接通、切断电源。 

（2） 切断电源后的一段时间内，内部回路仍会因高压而充电。进行检查前，请先切断电

源，等待 5分钟以上后再进行检查。 

 

■ 检查项目与内容 

维护与检查项目 检 查 内 容 时 间 

电线、连接器等 不得弄伤、用力弯曲或拉拽。 

连接器不得松动。 
日常 

校准工作台 

SA…DE 主体 

不得有异常声音、异味、振动、过热。 

主要螺栓、螺丝等 不得松动。 

每 6 个月

  

直线导轨 ·滑动时不得有因磨损而引起的松动等异常。 

 

·请直接将 MUITEMP PS No.2（协同油脂）涂抹在

导轨的滑动面。如果混合使用不同种类的润滑脂，

将会因润滑性能下降而导致异常磨损。加注润滑

脂时请务必小心谨慎，以免润滑脂附着在光栅尺

表面。 

 

线性编码器（光栅尺）的清洁 请使用不会产生线屑的软布、酒精等清除光栅尺表

面的污垢。 
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■补充润滑脂时的注意事项 

请确保无脏物等混入滑动部的润滑脂中，否则会导致滑动部过早损伤。如果有脏物混入，

请将脏污的润滑脂去除干净，然后重新涂抹洁净的润滑脂。 

 

 

■关于废弃 

废弃校准工作台 SA…DE 时，请将其作为一般工业废弃物进行处理。 

此外，由于产品中使用了强力永久磁铁，因此在废弃时应充分注意，以免因吸引周边的

磁性体等而导致作业人员受伤。 
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6.规格 

●工作台性能 

         型 号 

项  目 
SA65DE/1X SA65DE/5X SA120DE/1X SA120DE/5X 

最大推力
（1）

 N 25 70 

额定推力
（2）

 N 3.5 15 

最大可搬质量 kg 2.4 5.9 

有效行程长度 mm 10 20 

分解能 μm 0.1 0.5 0.1 0.5 

最高速度
（3）

 m/s 270 500 400 800 

重复定位精度
（4）

 μm ±0.5 

可动部质量 kg 0.17 1.2 

总质量
（5）

 g 0.35 2.5 

工作环境温度、湿度 0～ 40℃、20～80％ RH（不结露） 

注（1） 最大推力的持续时间最长为 1秒。 

 （2） 环境温度为 20℃，安装于金属制配合部件时。 

 （3） 超过显示的速度时，请向 IKO 咨询。 

 （4） 表示校准工作台 SA…DE 温度稳定时的数值。 

 （5） 不含电线质量。 

 

 

         型 号 

项  目 
SA65DE/S SA120DE/S SA200E/S 

最大扭矩
（1）

     N·m 0.5 2.0 4.0 

额定扭矩
（2）

  N·m 0.06 0.4 1.2 

最大可搬质量 kg 2.2 6.8 12.3 

有效动作角度  度 50 60 280 

分解能 
秒 0.64 0.36 0.25 

Pulse/秒 5625 10000 14400 

最高速度
（3）

 度/s 720 400 270 

重复定位精度
（4）

 秒 ±1.3 ±0.8 ±0.5 

可动部惯性矩 kg·m
2
 0.00012 0.002 0.013 

总质量
（5）

 kg 0.5 2 6 

工作环境温度、湿度  0～ 40℃、20～80％ RH（不结露） 

注（1） 最大扭矩的持续时间最长为 1秒。 

 （2） 环境温度为 20℃，安装于金属制配合部件时。 

 （3） 超过显示的速度时，请向 IKO 咨询。 

 （4） 表示校准工作台 SA…DE 温度稳定时的数值。 

 （5） 不含电线质量。 
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●动态可搬质量 

 

 

 

 

 

 

 

 

备注 θ轴的动态可搬质量是以立方体钢块计算的值。 

   另外，加速度以工作台外周部的值进行换算。 

SA200DE/S 

SA120DE/S

SA65DE/S

SA120DE/X 

SA65DE/X 
动
态
可
搬
质
量
 

动
态
可
搬
质
量
 

加速度 

外周加速度 
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●传感器时序图 

■SA…DE/X（X 轴）的传感器时序图 

           

 

 

 

  单位[mm]   

型号及大小尺寸 A B C D E F 

SA65DE/X 5 2.5 1.5 3 1.5 1.5 

SA120DE/X 0 3 12 4 2 2 

备注 各数值为大致标准，并非保证值。 

传感器已固定，无法对位置进行微调。 

 

 

 

原点 

原点前 

正方向限位 

反方向限位 

机械止动器 

有效行程＋D 
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■SA…DE/S（θ 轴）的传感器时序图 

 

 单位[度]   

型号及大小尺寸 A B C D E 

SA65DE/S 4 11 10 5 5 

SA120DE/S 3 3 6 3 3 

SA200DE/S 2 4 0 4 4 

备注 各数值为大致标准，并非保证值。 

传感器已固定，无法对位置进行微调。 
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●连接器规格与针脚排列 

名 称 形状、型号、生产厂家 

 

电机接线规格 

[SA65DE/X] 

[SA65DE/S] 

[SA120DE/X] 

[SA120DE/S] 

 

标识 信号名称 功能 

□-U U □轴的 U相电机输入 

□-V V □轴的 V相电机输入 

□-W W □轴的 W相电机输入 

□-F.G. FG □轴的接地线 

※ □中填入轴名（X、Y、S）。 

电机用连接器 

[SA200DE/S] 
170364-1  （触点） 

172167-1 （外壳） 

泰科电子日本合同会社 

 

针号 信号名称 功能 

1 U U 相电机输入 

2 V V 相电机输入 

3 W W 相电机输入 

4 FG 接地 
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名 称 形状、型号、生产厂家 

编码器用 

连接器 

[SA65DE/X] 

 

15 针 Dsub 连接器（插针） 

 

针号 信号名称 功能 

1 ── ─── 

2 ── ─── 

3 ── ─── 

4 Z- Z 相输出（线性驱动器） 

5 B- B 相输出（线性驱动器） 

6 A- A 相输出（线性驱动器） 

7 ── ─── 

8 5V 线性光栅尺读取头用电源输入 

9 0V 线性光栅尺读取头用电源接地 

10 ── ─── 

11 ── ─── 

12 Z+ Z 相输出（线性驱动器） 

13 B+ B 相输出（线性驱动器） 

14 A+ A 相输出（线性驱动器） 

15 ── ─── 

CASE ── 屏蔽 

  

 

编码器用 

连接器 

[SA65DE/S] 

[SA120DE/X] 

[SA120DE/S] 

[SA200DE/S] 

 

15 针 Dsub 连接器（插针） 

  

针号 信号名称 功能 

1 ── ─── 

2 ── ─── 

3 ── ─── 

4 Z- Z 相输出（线性驱动器） 

5 B- B 相输出（线性驱动器） 

6 A- A 相输出（线性驱动器） 

7 ── ─── 

8 5V 线性光栅尺读取头用电源输入 

9 0V 线性光栅尺读取头用电源接地 

10 ── ─── 

11 ── ─── 

12 Z+ Z 相输出（线性驱动器） 

13 B+ B 相输出（线性驱动器） 

14 A+ A 相输出（线性驱动器） 

15 Inner 内部屏蔽 

CASE Outer 外部屏蔽 
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名 称 形状、型号、生产厂家 

 

传感器接线规格 

[SA65DE/X]  

[SA120DE/X] 

 

 

 

 

 

标识 信号名称 功能 

□‐PORG PORG □轴的原点前传感器输出 

□‐+LIM +Limit □轴的正方向限位输出 

□‐-LIM -Limit □轴的反方向限位输出 

□‐+24V +24V □轴的传感器用电源输入（+5～24V） 

□‐GND GND □轴的传感器用电源接地 

□‐F.G. FG □轴的框架接地 

□中填入轴名（X、Y）。 

 

传感器接线规格 

[SA65DE/S] 

[SA120DE/S] 

 

 

 

标识 信号名称 功能 

S‐PORG PORG 原点前传感器输出 

S‐CWL CWL 正向限位输出 

S‐CCWL CCWL 反向限位输出 

S‐+24V +24V 传感器用电源输入（+5～24V） 

S‐GND GND 传感器用电源接地 

S‐F.G. FG 框架接地 
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传感器用连接器 

[SA200DE/S] 

 
 

1625-12R1 （外壳） 

1855TL   （触点） 

日本 MOLEX（株） 

 

针号 信号名称 功能 

1 ── ─── 

2 PORG 原点前传感器输出 

3 CWL 正向限位输出 

4 CCWL 反向限位输出 

5 ── ─── 

6 ── ─── 

7 +24V PORG 传感器用电源输入 

8 GND PORG 传感器用电源接地 

9 +24V CWL 传感器用电源输入 

10 GND CWL 传感器用电源接地 

11 +24V CCWL 传感器用电源输入 

12 GND CCWL 传感器用电源接地 
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●驱动器普通规格（（株）日立产机系统制 ADVA） 

         公称型号 

项  目 
ADVA-R5ML ADVA-01NL 

基

本

规

格 

适用的直线电机 校准工作台 SA…DE 系列 

最大额定电流 1.2 Arms 

最大瞬时电流 3.6 Arms 

电源设备容量 0.3 kVA 

输入电源（主回路） 
单相 100～115V＋10/-15％ 50/60Hz±5％ 

单相 200～230V＋10/-15％ 50/60Hz±5％ 

三相 200～230V＋10/-15％ 50/60Hz±5％ 输入电源（控制回路） 

保护结构（注 1） 开放型 IP00 

控制方式 线间正弦波调制 PWM 方式 

控制模式 位置控制/速度控制/推力控制 

适用的线性光栅尺 
A、B、Z 信号（线性驱动器：相当于 AM26C31 或 AM26LS31） 

最高频率：20Mpps（4 倍后）[5Mpps（原信号）] 

输

入

输

出

相

关

功

能 

速度指令/限制输入 模拟输入：0～±10V/最高速度（可设定增益） 

推力指令/限制输入 模拟输入：0～±10V/最大推力（可设定增益） 

位置指令 

线性驱动器信号：20M 脉冲/s 以下（4 倍后，非隔离输入） 

          ：2M 脉冲/s 以下（4 倍后，隔离输入） 

①相位差 2 相脉冲 ②正转/反转方向脉冲 

 ③符号输入+指令脉冲 从①～③中任选其一 可使用电子齿轮功能 

接点输入信号 

利用智能端子，通过参数对 10 个输入端子进行功能选择 

DC12/24V 接点信号/开路集电极信号输入（有内部 DC24V 供电） 

①伺服 ON ②警报复位 ③控制模式切换 ④推力限制 ⑤禁止正转驱动 

⑥禁止反转驱动 ⑦多段速 1～3 ⑧速度比例控制 ⑨速度零钳位  

⑩原点限位开关 ⑪原点复位 ⑫允许脉冲串输入  

⑬清除偏差计数器 ⑭正转信号 ⑮反转信号 ⑯增益切换 ⑰积分钳位  

⑱电子齿轮切换 ⑲外部报错（Temp） ⑳推力偏差 紧急停止中 

接点输出信号 

利用智能端子，通过参数对 6 个输出端子进行功能选择 

（开路集电极信号输出：漏型输出） 

①伺服准备完毕 ②警报 ③定位完成 ④速度到达 ⑤零速检测 ⑥制动解除 ⑦伺服 ON 响应 

⑧推力限制中 ⑨过载预警 ⑩磁极位置推定完成 ⑪速度限制中 ⑫原点复位结束 ⑬DB 停止中

⑭FOT 信号监视 ⑮ROT 信号监视 ⑯驱动禁止中 ⑰脉冲串输入允许响应 ⑱紧急停止中 

编码器 
A、B 相信号输出：线性驱动器信号输出（可设定输出分频比） 

Z 相信号输出：线性驱动器/开路集电极信号输出 

监视输出 2ch、0～±5V 通过参数设定速度检测值、推力指令等 

内

部

功

能 

内置操作器 5 位数字显示器、键输入×5 拨动开关 

外部操作器 可连接 WindowsXP/Vista（32bit）/Windows 7（32/64bit）计算机（USB2.0 FULL SPEED） 

再生制动回路 内置（但不带制动电阻） 

动态制动器（注 2） 内置（可设定动作条件） 

保护功能 

过电流、过载、制动电阻器过载、主回路过电压、存储器异常、CPU 异常、主回路欠电压、 

CT 异常、伺服 ON 时接地短路、控制回路欠电压、外部报错输入（电机温度异常）、 

功率模块异常、编码器异常、位置偏差异常、位置监视时间异常、速度偏差异常、 

过速异常、驱动范围异常、驱动禁止异常、伺服放大器温度异常、匹配错误、 

非法指令错误、嵌套次数错误、执行错误、磁极位置推定异常、磁极位置推定未执行 

工

作

环

境 

工作环境温度/ 

保存温度（注 3） 
0～55℃/-10～70℃ 

工作环境湿度 20～90%RH （不结露） 

耐振动（注 4） 5.9m/s
2
（0.6G） 10～55Hz 

工作场所 海拔 1000m 以下、室内（无腐蚀性气体、灰尘的场所） 

毛重 0.7 kg 

注 1．保护方式依据 JEM1030。 
2．请将动态制动器用于紧急停止。 

3．保存温度为运输中的温度。 

4．依据 IS C60068-2-6：2010。 
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         公称型号 

项  目 
ADVA-R5MLEC ADVA-01NLEC 

基

本

规

格 

适用的直线电机 校准工作台 SA…DE 系列 

最大额定电流 1.2 Arms 

最大瞬时电流 3.6 Arms 

电源设备容量 0.3 kVA 

输入电源（主回路） 
单相 100～115V＋10/-15％ 50/60Hz±5％ 

单相 200～230V＋10/-15％ 50/60Hz±5％ 

三相 200～230V＋10/-15％ 50/60Hz±5％ 输入电源（控制回路） 

保护结构（注 1） 开放型 IP00 

控制方式 线间正弦波调制 PWM 方式 

控制模式 位置控制/速度控制/推力控制 

适用的线性光栅尺 
A、B、Z 信号（线性驱动器：相当于 AM26C31 或 AM26LS31） 

最高频率：20Mpps（4 倍后）[5Mpps（原信号）] 

输

入

输

出

相

关

功

能 

推力指令/限制输入 模拟输入：0～±10V/最大推力（可设定增益） 

接点输入信号 

利用智能端子，通过参数对 6 个输入端子进行功能选择 

DC12/24V 接点信号/开路集电极信号输入（有内部 DC24V 供电） 

①推力限制 ②禁止正转驱动 ③禁止反转驱动 ④速度比例控制 ⑤速度零钳位 

⑥原点限位开关 ⑦清除偏差计数 ⑧增益切换 ⑨积分钳位  

⑩编码器清除 ⑪外部报错（温度传感器（Temp 信号）） ⑫探针 1  

⑬探针 2 ⑭紧急停止 

接点输出信号 

利用智能端子，通过参数对 4 个输出端子进行功能选择 

（开路集电极信号输出：漏型输出） 

①伺服准备就绪 ②警报 ③定位完成 ④速度到达 ⑤零速检测 ⑥制动解除 ⑦伺服 ON 响应 

⑧推力限制中 ⑨过载预警 ⑩警报代码 1～7 ⑪磁极位置推定结束 ⑫线性信号输出 

⑬速度限制中 ⑭原点复位完成 ⑮DB 停止中 ⑯FOT 信号监视 ⑰ROT 信号监视 ⑱驱动禁止中 

⑲紧急停止中 

监视输出 2ch、0～±5V 通过参数设定速度检测值、推力指令等 

内

部

功

能 

内置操作器 2 位数字显示器、拨动开关（EtherCAT 的节点地址设定）  

外部操作器 可连接 WindowsXP/Vista（32bit）/Windows 7（32/64bit）计算机（USB2.0 FULL SPEED） 

再生制动回路 内置 

动态制动器（注 2） 内置（可设定动作条件） 

保护功能 

过电流、过载、制动电阻器过载、主回路过电压、存储器异常、主回路欠电压、CT 异常、 

CPU 异常 1、外部报错输入（电机温度异常）、伺服 ON 时接地短路、瞬时停电、控制回路欠电压、 

伺服放大器温度异常、主回路电源异常、驱动禁止异常、功率模块异常、 

安全回路异常、紧急切断、编码器异常、匹配错误、请求再次接通电源、 

网络通信异常、DC 同步异常、磁极位置推定异常、磁极位置推定未执行、 

位置偏差异常、速度偏差异常、过速异常、驱动范围异常、欠电压显示 

工

作

环

境 

工作环境温度/ 

保存温度（注 3） 
0～55℃/-10～70℃ 

工作环境湿度 20～90%RH （不结露） 

耐振动（注 4） 5.9m/s
2
（0.6G） 10～55Hz 

工作场所 海拔 1000m 以下、室内（无腐蚀性气体、灰尘的场所） 

毛重 0.7 kg 

注 1．保护方式依据 JEM1030。 

2．请将动态制动器用于紧急停止。 

3．保存温度为运输中的温度。 

4．依据 IS C60068-2-6：2010。 
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●驱动器普通规格（三菱电机（株）制 MR-J4-10B-RJ/SA□□DE-□） 

公称型号 

项目 MR-J4-10B-RJ/SA□□DE-□ 

 

基 

本 

规 

格 

输出 
额定电压 三相 AC170V 

额定电流 1.1A 

 

主回路电源 

电压、频率 单相／三相 AC200～240V 50／60Hz 

容许电压波动 单相／三相 AC170～264V 

容许频率波动 ±5％以内 

控制回路电源 

电压、频率 单相 AC200～240V 50／60Hz 

容许电压波动 单相 AC170～264V 

容许频率波动 ±5%以内 

功耗 30W 

接口用电源 DC24V±10%（所需电流容量：0.3A（含 CN8 接口信号））（注 1） 

结构（保护等级） 自冷、开放（IP20） 

控制方式 正弦波 PWM 控制、电流控制方式 

机械端编码器接口 三菱高速串行通信/ABZ 相差动输入信号 

输入输出功能 
编码器输出脉冲 支持（ABZ 相脉冲） 

模拟监视 2ch 

内 

部 

功 

能 

通信功能 USB：与个人电脑的连接（支持 MR Configurator2） 

动态制动器 内置 

保护功能 

过电流断路、再生过电压断路、过载断路（电子热敏）、伺服电机过热保护、 

编码器异常保护、再生异常保护、欠电压保护、瞬时停电保护、过速保护、 

误差过大保护、磁极检测保护、直线伺服控制异常保护 

 

工 

作 

环 

境 

环境温度 0～55℃（不冻结）、保存：-20～65℃（不冻结） 

环境湿度 90%RH 以下（不结露）、保存：90%RH 以下（不结露） 

环境 
室内（不受阳光直射） 

无腐蚀性气体、易燃性气体、油雾、灰尘 

海拔 海拔 1000m 以下 

耐振动性 5.9m/s2 以下、10Hz～55Hz（X、Y、Z 各方向） 
质量 0.8kg 

注 1.0.3A 是使用了所有输入输出信号时的数值。可通过减少输入输出点数来降低电流容量。 
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●驱动器输入输出连接图（（株）日立产机系统制 ADVA） 

  （1） 脉冲串指令规格 

 

 

 关于详情，请参照（株）日立产机系统发行的使用说明书。 

 

 

＜低速脉冲频率（0.5Mpulse/s）以下＞注 1）

脉冲串位置指令 
（脉冲） 

脉冲串位置指令 
（符号） 

脉冲串位置指令 
（脉冲） 
 

脉冲串位置指令 
（符号） 

＜高速脉冲频率（5Mpulse/s）以下＞注 1） 

速度指令/速度限制 

扭矩指令/扭矩限制 

正侧扭矩限制 

负侧扭矩限制 

内部电源 
接点输入用公共端 

输入用电源公共端 

注 1） 脉冲位置指令请仅对低速或高速进行连接。 

逻辑接地（L） 

逻辑接地（L） 

逻辑接地（L） 

逻辑接地（L） 

A 相信号输出 

B 相信号输出 

Z 相信号输出 

Z 相检测 

Z 相检测公共端 

模拟量输出 1 

模拟量输出 2 

接点输出用公共端 
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  （2） EtherCAT 指令规格 

 

 

 关于详情，请参照（株）日立产机系统发行的使用说明书。 

正转方向扭矩限位 

反转方向扭矩限位 

输入用电源 

接点输入用公共端 

伺服放大器 

逻辑接地（L） 逻辑接地（L） 

监视输出 1 

监视输出 2 

（CNA 端子） 

接点输入 

接点输出用公共端 
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●驱动器输入输出连接图（三菱电机（株）制 MR-J4-10B-RJ/SA□□DE-□） 

 

注：漏型接线时。可进行源型接线。详情请参照三菱电机（株）发行的使用说明书。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

强制停止 2 

10m 以下 

主回路电源 

（注 10）DC24V 

伺服放大器 

10m 以下 

电磁制动联锁 

到位 

故障 

编码器 A相脉冲 
（差动线性驱动器）

编码器 B相脉冲 
（差动线性驱动器）
编码器 Z相脉冲 
（差动线性驱动器）
控制公共端 

模拟量监视 1 

模拟量监视 2 

2m 以下 
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●驱动器尺寸图 

（株）日立产机系统制 ADVA 

 

 

（株）日立产机系统制 ADVA－○○EC 
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三菱电机（株）制 MR-J4-10B-RJ/SA□□DE-□ 
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●外围设备、选购件 

编码器转接线：TAE20V4-EC02（ADVA 用） 

 

 

 
 

      

 

编码器转接线：TAE20V6-EC02（MR-J4 用） 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

驱动器侧 

SA…DE 

线性编码器侧 

护罩、连接器插头组件 
罩壳 ：36310-3200-008 
连接器 ：36210-0100PL 
相当于住友 3M（株）制造的等同品 

D-sub 15p （插孔） 
连接器： 
17JE-13150-02（DBC）A-CG 
相当于 DDK（株）制造的等同品 

长度：3m 

驱动器侧 

SA…DE 

线性编码器侧 

护罩、连接器插头组件 
罩壳 ：36310-3200-008 
连接器 ：36210-0100PL 
相当于住友 3M（株）制造的等同品 

D-sub 15p （插孔） 
连接器： 
17JE-13150-02（DBC）A-CG 
相当于 DDK（株）制造的等同品

长度：3m 
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编码器转接线使用须知 

将编码器转接线（TAE20V4-EC02,TAE20V6-EC02）与 SA65DE/S 、SA120DE 、SA200DE/S 用

编码器接口连接时，请旋松锁紧螺丝，拆下螺柱后使用。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

传感器转接线：TAE10V8-LC03 [SA200DE/S 用]（ADVA、MR-J4 通用） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

SA…DE 侧 

长度：3m 

高位设备侧 

外壳：1625-12P1 
触点：1854TL 
日本 MOLEX（株）制 

 

 

×

编码器接口 
螺柱 

○ 

TAE20V4-EC02、TAE20V6-EC02 

锁紧螺丝 

锁紧螺丝 

螺柱 

信号名称 编号 
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电机转接线：TAE20V3-AM03 [SA200DE/S 用]（ADVA、MR-J4 通用） 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

I/O 连接器：TAE20R5-CN（ADVA 用） 

 

 

 

连接器（焊接型） 

10150-3000PE 

住友 3M（株）制造 

 

无屏蔽外壳套件 

10350-52F0-008 

住友 3M（株）制造 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

驱动器侧 

SA…DE 侧 

圆型压接端子 V1.25-4 

外壳：172159-1 
触点：170362-1 
泰科电子安普（株）制造 

长度：3m 
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I/O 连接器：TAE20V5-CN（ADVA-EC 用） 

 

 

 

连接器（焊接型） 

10120-3000PE 

住友 3M（株）制造 

 

无屏蔽外壳套件 

10320-52F0-008 

住友 3M（株）制造 

 

 

I/O 连接器：MR-CCN1（MR-J4 用） 

 

 

 

连接器（焊接型） 

10120-3000PE 

住友 3M（株）制造 

 

无屏蔽外壳套件 

10320-52F0-008 

住友 3M（株）制造 
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设定软件：ProDriveNext 

 

连接至计算机后，可设定参数并监视位置、速度、推力，还能显示图形。可轻松地在 Windows

操作环境下操作。 

 

■ 运行环境 

项  目 条 件 

计算机 

CPU：Pentium4 1.8G 以上 

硬盘剩余容量：1GB 字节以上 

显示器分辨率：推荐 1024×768 以上 

OS 

Windows XP SP2 

Windows Vista 

Windows 7 

Windows 8 

※Windows、Windows Vista 是 Microsoft Corporation 在美国及其他国家的注册商标。 

 Pentium 是 Intel Corporation 的注册商标。 

※不能安装到 Windows XP SP1 中。 

 

■ 监视功能 ■ 运行跟踪功能 

 

■ 参数的设定 ■ 自动调谐功能 
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设定软件：MR Configurator2（型号：SW1DNC-MRC2-J） 

 

MR Configurator2 使用伺服放大器的通信功能，可通过计算机变更参数、显示图形，还能

通过简易语言运行程序、进行试运行等。可轻松地在 Windows 操作环境下操作。 

 

■ 运行环境 

项  目 条 件 

OS 

Windows 8.1 

Windows 8 

Windows 7 

Windows Vista 

Windows XP Service Pack2 以上 

CPU 
台式电脑：推荐 Celeron 处理器 2.8GHz 以上 

笔记本电脑：推荐 Pentium M 处理器 1.7GHz 以上 

内存 
推荐 512MB 以上（支持 32 位 OS） 

推荐 1GB 以上（支持 64 位 OS） 

硬盘 1GB 以上的剩余容量 

浏览器 Internet Explorer 4.0 以上 

显示器 分辨率 1024×768 以上、可显示 High Color（16bit）。 

※Windows、Windows Vista 是 Microsoft Corporation 在美国及其他国家的注册商标。 

 Celeron、Pentium 是 Intel Corporation 的注册商标。 
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7.联系地址 

 
有关本使用说明书内容的查询，请联系离您最近的本公司分公司或营业处。 

 

●产品的外观、规格等可能会因改良而发生变更，恕不预先通知。 
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修订记录 

印刷日期 使用说明书编号 修  订  内 容 

2007.07 [TS22-5.60CN] 第一版印刷 

2012.11 [TS22-5.60.1CN] 因变更机电一体化规格而改版 

2015.06 [TS22-5.60.2CN] 因变更驱动器（ADVA）及追加（三菱电机㈱J4）而改版 
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