




0: position control mode
1: speed control mode
2: torque control mode
3:position + speed control mode
4:position + torque control mode
5:speed + torque control mode
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!چگونه تنظيمات را به تنظيمات كارخانه اي برگردانيم 

PA – 00 = 385 مقدار –١
Reset Factory

PA – 01 = DEF. مقدار –٢

قرار دهيد 

قرار دهيد 

ابتدا چند لحظه همه        ها خاموش مي شوند و سپس عدد                     روي صفحه نمايش ظاهر مي شود
يكبار برق اصلي سروو را قطع كنيد و مجدداً وصل كنيد همه تنظيمات ، تنظيمات كارخانه اي شده است

LED02430



!چگونه تنظيمات را به تنظيمات كارخانه اي برگردانيم 

توجه





ترمينال هاي 
ورودي





برنامه ريزي ورودي هاي 
ديجيتال

P3 – 0       ~ P3 – 7
20 , 16

Digital Input   1  ~  8 

DI 1  =>  P3 – 0
DI 2  =>  P3 – 1

DI 8  =>  P3 – 7



P3 – 0 =1 Servo ON

مثال

DI 1  =>  P3 – 0 = 0 ~ 34 



Digital Input   1  ~  8 

مثال

P3 – 0 =1

Digital Input 1













PA

PA





PA – 4 =1
PA – 22 =0

را يك كنيم موتور فورا بوديم و سرعت ما از         كمتر بود اگر اين پايه ورودي انتخاب كرده 
مي ايستد

اگر در مد سرعت بوديم و 

منبع تغيير سرعت را ولتاژ آنالوگ ورودي 

PA 75









In Speed Control



In Speed Control







PATRQ1   &   TRQ2







GEAR1   &   GEAR2



In Position 
Control



In Position 
Control



In Speed Control







In Speed Control





















رله هاي 
خروجي





برنامه ريزي خروجي 
هاي ديجيتال

P3 – 20       ~ P3 – 25

Digital Ouput 1  ~  6 

DO 1  =>  P3 – 20
DO 2  =>  P3 – 21

DO 6  =>  P3 – 25

DO 1  =>  P3 – 20     2
DO 2  =>  P3 – 21     3
DO 3  =>  P3 – 22     5
DO 4  =>  P3 – 23     8
DO 5  =>  P3 – 24     6
DO 6  =>  P3 – 25     7



P3 – 20 =2 Servo Ready

مثال

DO 1  => P3 – 20 =0 ~ 16 



Servo ReadyDO 1  => P3 – 20 =2
DO 2 => P3 – 21 =3
DO 3  => P3 – 22 =5
DO 4  => P3 – 20 =8

DO 6  => P3 – 20 =7
DO 5  => P3 – 20 =6

Alarm
Positioning Complete

Electromagnetic Brake

Speed Reached
Torque Reached

Default



PA – 75 =50

مثال























Operation



DI   3    P3 – 2 =22
DI   4    

P3 – 0 =1

PA – 4 =1
PA – 22 =5

PA – 21 =300
PA – 53 =0

JOGP
JOGN

DI   1    

P3 – 2 =22

Servo ON

Speed Control Mode
5: I/O terminal controls jog operation.

JOG running  speed

0: The enable signal is controlled by the
SON input of DI;
1: Software force enablement.



















































 The voltage of the internal 24V power supply ranges 20V~28V, and
maximum operating current 100mA. If use a external 24V power supply, please
connect the external 24V+ to pin16(COM) and the external 0V to pin43(E0V).
 A power supply for DO output should be prepared by customers. The power
ranges 5V~24V. The maximum allowable voltage is 









به ازاي اين عدد پالس محور موتور 
به شرط اين كه                  مخالف يك دور كامل مي چرخد 

صفر باشد
PA - 11

































Torque Mode 
Wiring



تنظيمات مربوط 
به مد گشتاور















( Homing )



آيا هومينگ را لازم داريم ؟

– P4پس قرار دهيد0 = 34



آيا هومينگ را لازم داريم ؟

– PAپس ابتدا قرار دهيد3 = 14

ادامه اسلايدهاي بعدي



ووو زماني كه برق سراگر مي خواهيد 

را فعال مي كنيم انجام پذيردورا وصل مي كنيم 

لحاظ شود

Servo  ON

ادامه اسلايدهاي بعدي

بايد



) به دفعات ( اگر مي خواهيد 
هومينگ را اجرا كنيد

لحاظ شود

ادامه اسلايدهاي بعدي

بايد



خيلي مهم















P4 – 35 = 1
CCWL , CWL , ORGPفوراً موتور مي ايستد به محض سنس 

P4 – 35 = 1





Modbus   RTU

PA  71 ~ 74





PA    00

P3    01

P4    02





Status Monitoring

The internal states in the servo drive can be read 
through the terminal of RS485
communication, but it can not be wrote. 

The states are saved as 16-bit data. And
when values of parameters with decimal points 
are read by the communication terminal, they 
are amplified to 10 times or 100 times. 

This is like as the parameter reading. The order 
of status are as follows:





لحاظ شده است  پوزيشن فوق بر مبناي هر دور گردش محور موتور 



0  ~  131071

Zميزان انحراف از نقطه 













PA – 14 = 3
PA – 4= 0



!م استفاده كنيچگونه از  Internal Position

P4 – 0 = 0 = Absolute 
1 = Incremental 

PA – 14 = 3





به ازاي اين عدد پالس محور موتور يك دور كامل مي چرخد 
به شرط اين كه                  مخالف صفر باشد PA – 11= 5000PA – 11 مثال

فتعيين يك ترمينال ورودي براي توق

CTRG
P3 – 3= 28 مثال

POS  0تعيين حداقل يك ترمينال ورودي براي
P3 – 2= 29 مثال

تعيين يك ترمينال ورودي براي استارت زدن

HOLD
P3 – 7= 27 مثال



P4 – 2 = 12 چند دور كامل بزند
چنددرصد يك دور كامل بزند

PA – 11= 5000

P4 – 3 = 2500
P4 – 4 = 500 )پالس در ثانيه ( سرعت 

POS 0به ازاي تعريف يك پايه ورودي                 مي توانيم تا دو تنظيم مانند بالا داشته باشيم
POS 0به ازاي تعريف دو پايه ورودي    , POS1ممي توانيم تا چهار تنظيم مانند بالا داشته باشي

يممي توانيم تا هشت تنظيم مانند بالا داشته باشبه ازاي تعريف سه پايه ورودي    POS 0 , POS1 , POS 2

PA – 4= 1





! وقتي سروو را به برق وصل ميكنيم كدام پارامتر را مي خواهيم روي صفحه نمايش آن ببينيم














