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倍 受 期 待 的 新 產 品 ﹗
        全 新 Q 系 列 運 動 控 制 器 ﹗﹗
滿 足 您 的 全 面 需 求 ﹗

Q 系列運動控制器﹐更加高性能﹐小型
化﹐實現高速運動控制﹗適用于與Q系列
可編程控制器一起構成的多CPU系統﹐用
戶可以根據具體應用靈活選擇運動CPU和
PLC CPU。體積僅僅與Q系列PLC相同﹐
卻能構築出大規模的控制器系統

（單個系統最大達96軸）。

運動控制器 Q 系列

新一代高速運動控制
■ 運動運行周期僅僅為0.88ms（是以往的4倍）﹐提高了凸輪運行速度﹐縮短了運行的間歇時間。（8軸控

制﹑使用SV13時）

■ 發送給伺服放大器的指令通訊周期縮短到0.88ms（是以往的4倍）﹐提高了同步性能和速度/位置控制的

精度。
■ 運動CPU單元中帶有運動控制和事件處理用的64位RISC處理器﹐能夠在不影響運動控制性能的情況

下﹐與計算機之間進行大量的數據通信。
■ 兼容MELSEC-Q系列PLC CPU﹐進行高速順序程序的處理。（使用Q25HCPU時﹐基本指令掃描時間

34ns）

■ 具備多軸插補﹑速度控制﹑軟件凸輪定形﹑軌跡控制等豐富多樣的運動控制功能。
■ 通過使用Motion SFC編程方法﹐可以實現將響應時間的不規則控制在一定範圍內。
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體積緊湊﹑節省空間
■ 采用與MELSEC-Q系列PLC相同的硬件結構﹐實現業界同類產品安裝面積﹑體積最小。（體積﹕1/

3﹐面積﹕60%）

■ 采用12槽基板﹐更加節省空間和成本。
　

Q系列多CPU系統
■ 可以共用MELSEC-Q PLC的電源模塊﹑基板﹑和I/O模塊。
■ 可以將控制處理分配到多CPU系統中的各個CPU模塊﹐相當于智能化控制系統。
■ 在PC（Personal Computer） CPU※中采用了計算機技術（網絡﹑Web﹑數據庫）。
※ PC CPU為CONTEC公司的產品。

更強的靈活性
■ PLC 控制和運動控制采用獨立的CPU﹐優化系統配置。
■ 多CPU系統中可以自由選擇最多4個CPU 模塊。（至少需要1個PLC CPU）

■ 1個CPU系統可以最多控制96軸。（使用3個Q173CPUN時）

　

三菱SSCNET控制功能
■ 通過使用高速串行通信方式﹐可以輕鬆構築出伺服電機的同步系統﹐絕對控制系統。
■ 運動控制器和伺服放大器之間可以通過連接器快速連接﹐簡化接線。
■ 每1個CPU最多可以同時控制32軸伺服放大器。
■ 可以控制從10W的小容量到55KW大容量的伺服電機。
■ 通過使用數字式示波器功能﹐可以用控制器實現力距﹑速度﹑位置等電機信息的監控。
※ SSCNET﹕Servo System Controller Network

軟元件存儲器 軟元件存儲器順序控制

處理器

運動控制

處理器
公共存儲器

傳感器﹑線圈等（DI/O）

伺服
放大器

 PLC智能功能模塊（A/D﹑D/A等）
運動控制專用I/F

（DOG信號﹑脈衝信號）

Q系列PLC CPU 運動CPU

公共存儲器

Q系列PLC高速系統總線

伺服
放大器

伺服
電機

伺服
電機

SSCENT
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采用多CPU系統靈活構築高速運動控制系統
■ 多CPU系統中可以使用Q系列PLC（平臺）。
■ 根據具體應用﹐為PLC控制和運動控制靈活選擇適合的CPU模塊。
■ 多CPU系統可以最多選擇4個CPU模塊。（必須包括1個PLC CPU）

■ 通過使用3個Q173CPUN模塊﹐每個系統可以最多控制96個軸的伺服電機。

系統構成

（最多4個模塊）

Q6□P-□□

PLC CPU（注1）/運動CPU

Q□□CPU Q17□CPUN(-T) Q172LX

SSC I/F卡
A30CD-PCF

GX Developer Ver. 6或
以後版本 (CD-ROM)
SW□D5C-GPPW

USB（注5）/RS-232

SSCNET（注4）

筆記本電腦
（WinNT/Win98/Win2000/
WinXP）
集成起動支持環境

集成起動支持軟件
MT Developer

（CD-ROM）
 SW6RNC-GSVPRO 外接

電池

（注7）

SSC I/F卡
A30BD-PCF

SSCNET（注4）

USB（注5）/RS-232

SSCNET（注7）臺式計算機
（WinNT/Win98/Win2000/WinXP）
集成起動支持環境 外圍機器的構成

SSCNET（注7）

運動CPU/ PLC CPU
控制模塊

圖形操作終端
（GOT）

擴展基板（注6）
(最大7級)
Q6□B

運動CPU用 PLC CPU用

USB/RS-232

擴展電纜  QC□B

CPU基板Q3□B
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■ 主機OS軟件包
傳送裝配用 自動機器用主機OS軟件（FD）

SW6RN-SV□□Q□

提供等速度控制﹑速度控制﹑1~4軸線性插補﹑2軸圓
弧插補等。 是傳送和裝配機的理想選擇。

提供多個伺服電機同時控制和軟件凸輪控制是自動
機器的理想選擇。

專用語言 支持機械的語言

•電子元件裝配 •傳送機器 •插入機
•裝料機/卸料機 •供料機 •注塑機
•食品包裝 •噴塗機 •芯片安裝
•X－Y工作臺 •焊接機 •貼片機

•線性插補（1∼4軸） •固定距離進給
•圓弧插補 •速度控制
•螺旋插補 •速度切換控制
•等速度控制 •速度-位置切換

•同步控制 •電子凸輪 •繪圖控制
•電子軸 •電子離合器

•壓力機供料機 •輪胎成形機 •插入機
•食品加工 •紡織機械 •編織機
•食品包裝 •印刷機 •精紡機
•捲繞機 •裝訂機 •制紙機

運動CPU控制模塊（注2） PLC CPU控制模塊（注3）

 Q172EX Q173PX QI60 QX/Y□

注1﹕對應多CPU的PLC CPU可以在Q模式下使用。
注2﹕可以從PLC CPU訪問的Motion CPU 控制模塊只是輸入模塊。
注3﹕運動CPU不能訪問其他的CPU控制模塊。
注4﹕SSCNET中僅可以連接1台計算機。
注5﹕在WindowsNT 4.0下不能使用USB。
注6﹕在運動CPU中不能控制安裝在QA1S6□B上的模塊。
注7﹕連續斷電超過1000小時的情況下﹐為了對參數﹑程序進行備份需要使用

外接的電池。 有關運動CPU模塊和伺服放大器/外部電池連接的內容請參

閱“SSCNET連接方法”（P30）中的內容。
注8﹕使用MR-H□BN時的運行周期為1.77ms或以上。
注9﹕即將問世﹗

設備配置

終端連接器
MR-TM
MR-A-TM

伺服放大器
MR-H□BN（注8）
MR-J2S-□B
MR-J2-□B
MR-J2-03B5
矢量變頻器（注9）
FR-V5□0-□

運動CPU輸入/輸出
（最大256點）

外部中斷輸入（16點）

手動脈衝發生器（3個/模塊）
 MR-HDP01

串行ABS同步編碼器
（2個/模塊）
MR-HENC

伺服外部信號
（FLS,RLS,STOP,DOG/CHANGE）×8軸

伺服電機/
變頻器用電機（注9）

伺服放大器/矢量變頻器 SSCNET系統數量（8軸/系統）
Q173CPUN: 4個系統（最大32軸） /  Q172CPUN: 1個系統（最大8軸）

伺服放大器MR-J2M-P8B

電池單元
MR-J2M-BT

終端連接器
MR-A-TM
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(最大控制32軸)

運動CPU模塊

Q173CPUN 控制軸數 最大32軸
0.88ms﹕ 1~ 8軸

SV13 1.77ms﹕ 9~16軸
3.55ms﹕ 17~32軸
0.88ms﹕ 1~ 4軸
1.77ms﹕ 5~12軸
3.55ms﹕ 13~24軸
7.11ms﹕ 25~32軸

伺服放大器 外接的伺服放大器通過SSCNET連接
外圍設備I/F USB/RS232/SSCNET
手動脈衝發生器運行功能 可以連接3個手動脈衝發生器
同步編碼器運行功能 可以連接12個同步編碼器（注1）(使用SV22)
SSCNET I/F數 5CH

Q172LX 最多4個/CPU
Q172EX 最多6個/CPU ( 使用SV22 )

最多4個/CPU ( 在SV22中使用增量同步編碼器時)
最多1個/CPU ( 僅限于使用手動脈衝發生器時)

QX□
QY□
QH□
QX□Y□ 總共﹕ 最多256點/CPU
Q64AD/Q68ADV/Q68ADI/
Q62DA/Q64DA/Q68DAV/
Q68DAI
QI60 最多1個/CPU

擴展基板級數 最多7級
5V DC消耗電流[A] 1.25
外形尺寸[mm] 98(H)×27.4(W)×114.3(D)
重量[kg] 0.23

運行周期
（缺省）

可以控制
的模塊

Q173PX

(最大控制8軸)

運動CPU單元

Q172CPUN 控制軸數 最大32軸
SV13 0.88ms﹕ 1~ 8軸
SV22 0.88ms﹕ 1~ 4軸
SV43 1.77ms﹕ 5~ 8軸

伺服放大器 外接的伺服放大器通過SSCNET連接
外圍設備I/F USB/RS232/SSCNET
手動脈衝發生器運行功能 可以連接3個手動脈衝發生器
同步編碼器運行功能 可以連接8個同步編碼器（注1）(使用SV22)
SSCNET I/F數 2CH

Q172LX 最多1個/CPU
Q172EX 最多4個/CPU ( 使用SV22 )

最多3個/CPU ( 在SV22中使用同步編碼器時)
最多1個/CPU ( 僅限于使用手動脈衝發生器時)

QX□
QY□
QH□
QX□Y□ 總共﹕ 最多256點/CPU
Q64AD/Q68ADV/Q68ADI/
Q62DA/Q64DA/Q68DAV/
Q68DAI
QI60 最多1台/CPU

擴展基板級數 最多7級
5V DC消耗電流[A] 1.14
外形尺寸[mm] 98(H)×27.4(W)×114.3(D)
重量[kg] 0.22

 * 注1﹕手動脈衝發生器和同步編碼器加起來共可以使用到12個。

運行周期
（缺省）

可以管理
的單元

Q173PX

SV22

注1﹕手動脈衝發生器和同步編碼器加起來共可以使用到12個。

產品一覽

規格項目

項目 規格
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可以使用的模塊數  2個/模塊
使用的編碼器 MR-HENC
檢測位置的方式 絕對值（ABS）方式
傳送方式 串行通信（2.5Mbps）
備份電池 A6BAT/MR-BAT
輸入點數 2點
輸入方式 漏型/源型（光耦）
額定輸入電壓/電流 DC12V/2mA, DC24V/4mA
使用電壓範圍 DC 10.2~26.4V（波動率5％以內）
ON電壓/電流 DC10V以上/2.0mA以上
OFF電壓/電流 DC1.8V以下/0.18mA以下

0.4ms/0.6ms/1ms（OFF→ON,ON→OFF）
※ 可以通過參數來選擇﹐缺省值為0.4ms

輸入輸出占用點數 32點（I/O分配﹕智能﹑32點）
DC5V消耗電流（A） 0.07
外形尺寸[mm] 98(H)×27.4(W)×90 (D)
重量[kg] 0.15

伺服外部信號接口模塊

Q172LX 輸入點數 伺服外部控制信號32點﹐8軸
輸入方式 漏型/源型（光耦）
額定輸入電壓/電流 DC12V/2mA, DC24V/4mA
使用電壓範圍 DC 10.2~26.4V（波動率5％以內）
ON電壓/電流 DC10V以上/2.0mA以上
OFF電壓/電流 DC1.8V以下/0.18mA以下

上限/下限
停止信號
近點DOG/速度- 0.4ms/0.6ms/1ms（OFF→ON,ON→OFF）
位置切換信號 ※ 可以通過參數來選擇﹐缺省值為0.4ms

輸入輸出占用點數 32點（I/O分配﹕智能﹐32點）
DC5V消耗電流（A） 0.05
外形尺寸[mm] 98(H)×27.4(W)×90 (D)
重量[kg] 0.15

輸入上限﹐
輸入下限﹐
輸入停止信號﹐
近點 DOG/
速度 - 位置切換
信號

1ms（OFF→ON,ON→OFF）
響應時間

同步編碼器接口模塊

Q172EX

手動脈衝發生器接口模塊

Q173PX 可以使用的模塊數 3個/模塊
電壓輸出/ 高壓 DC 3.0~5.25V
集電極開路型 低壓 DC 0~1.0V

高壓 DC 2.0~5.25V
低壓 DC 0~0.8V

輸入頻率 最大200kpps（4倍增）
電壓輸出/集電極開路型（DC5V）

適用類型 （推薦產品﹕MR-HDP01）
差動輸出型（相當于26LS31）

電纜長度 電壓輸出型 10m/差動輸出型 30m
輸入點數 3點
輸入方式 漏型/源型（光耦）
額定輸入電壓/電流 DC12V/2mA, DC24V/4mA
使用電壓範圍 DC 10.2~26.4V（波動率5％以內）
ON電壓/電流 DC10V以上/2.0mA以上
OFF電壓/電流 DC1.8V以下/0.18mA以下

0.4ms/0.6ms/1ms（OFF→ON,ON→OFF）
※ 可以通過參數來選擇﹐缺省值為0.4ms

輸入輸出占用點數 32點（I/O分配﹕智能﹑32點）
DC5V消耗電流（A） 0.11
外形尺寸[mm] 98(H)×27.4(W)×90 (D)
重量[kg] 0.15

串行ABS同步
編碼器輸入

允許跟蹤目標輸入

響應時間

手動脈衝發生器/
INC同步編碼器
輸入

差動輸出型

允許跟蹤目標
輸入

響應時間

項目 規格

項目 規格

項目 規格
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多 CPU系統

靈活構築多CPU系統
■ 根據系統情況﹐控制的軸數﹐可以構成最多4個CPU模塊的多CPU系統。

運

動

C

P

U

模

塊

數

(台）

最

大

控

制

軸

數

PLC CPU模塊數
注1﹕ 請注意DC5V電源容量。根據具體情況來選擇使用Q64P(DC5V 8.5A)。
注2﹕ 運動CPU的右側可以安裝PC CPU。

控制軸數（軸）

運動CPU可以選擇運動運

行的周期。以軸數或是運

行周期（性能）優先﹐選擇

CPU配置。

（注1）

（注2）

（注2） （注2）

PLC CPU
•順序控制
•通信控制

PC CPU
•數據控制
•數據采集
•上位通信

運動CPU
•伺服控制
•事件控制

GOT
•數據設置
•監控 上位網絡

開放式現場總線（CC－Link）
•可以用作PC CPU監控

SSCNET

 打印機 溫度控制模塊

電磁閥

運動CPU
控制模塊

PLC CPU
控制模塊

上位計算機

最新理念的多CPU系統提供卓越的性能和控制
分散控制處理的負荷

■ 可以使用運動CPU實現複雜的伺服控制﹐使用PLC CPU實現機械控制﹑通信控制﹐使用PC CPU實現信息控制﹐以此來分

散各個CPU模塊控制處理的工作負荷﹐實現高速高效的複雜應用。
■ 由PLC CPU控制的I/O模塊和由運動CPU控制的I/O模塊可以同時安裝在同一塊基板上。 通過參數設定來決定每個CPU管理

哪些模塊。

運
行

周
期

（
S

V
1

3
/缺

省
）
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控制元件數據的正常通訊

自動刷新區域

共享存儲器

寫入（END處理）

軟元件存儲器

自動刷新區域

共享存儲器

寫入(主處理)

軟元件存儲器

讀取

（主處理）

讀取

(END處理)

位置跟蹤控制數據等的改寫等

讀取元件存儲器

軟元件存儲器

SP.DDWR指令
寫入軟元件

存儲器

軟元件存儲器

共享存儲器 共享存儲器

成批數據交換

用戶定義區域 用戶定義區域讀取MULTR指令

MULTR指令執行

運動SFC

寫SP.TO指令

PLC程序

SP.TO指令執行

程序起動﹐事件執行控制

SP.SFCS指令

運動SFC程序

 起動請求

運動CPU和PLC CPU之間的通信
■ CPU模塊之間的數據交換﹐滿足您的不同應用。

通過USB/RS-232連接訪問其它CPU
■ 可以在1台計算機上對安裝在同一塊基板上的運動CPU和PLC CPU進行訪問。

只需連接裝有編程軟件的計算機到CPU模塊﹐就可以進行對安裝在同一塊基板上的其它CPU模塊進行編程和監控。當然﹑也

可以在每個CPU模塊上連接計算機。

通訊方式 通訊處理時間 數據量 功能 應用

運動專用
PLC指令
S(P).SFCS
S(P).GINT
S(P).SVST
S(P).CHGA
S(P).CHGV
S(P).CHGT

自動刷新 掃描處理
幾百∼
幾K字

數據交換
（固定區域）
（指定參數）

直接處理
（執行指令時）
※中斷請求到

運動CPU

1∼16個字
數據交換

（隨機訪問）

直接處理
（執行指令時）

1∼256個字
數據交換

（共享存儲器
批處理）

直接處理
（執行指令時）
※中斷請求到

運動CPU

執行Motion SFC
程序/

事件任務/
伺服程序/

修改當前值/
改變速度/

改變力距限制值

－

運動專用
PLC指令
S(P).DDRD
S(P).DDWR

PLC 指令
FROM
S(P),TO

運動SFC指令
MULTR
MULTW

MT
Developer

GX
Developer

MT
Developer

GX      （注）

Developer

GX
Developer

MT
Developer

 注﹕請使用Ver6.05F以後的版本。

USB/RS-232 USB/RS-232USB/RS-232USB/RS-232
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Motion SFC 編 程

強大的編程環境和事件處理功能

運動SFC描述

簡單易懂的流程圖
•通過流程圖的描述﹐可以就按照原封不動地描述

機械的動作步驟的方式編程。
•能夠簡單地製作工序控制用的程序﹐可以做到控制內容

的可視化。

容易理解層次結構的程序
•可以將動作內容作為注釋記入﹐所以可以製作出簡單

易懂的程序。
•程序呈階層結構﹐在各步中對詳細的動作進行描述。

在運動CPU上對機械的相關動作進行控制
•可以在運動SFC程序中進行伺服控制﹐操作﹐

I/O控制。
•無需順控程序即可完成伺服控制。

充實了運算功能
•可以用算術運算﹑邏輯運算表達式來描述。
•能夠進行64位浮點數的操作。
•具備了三角函數﹑平方根﹑自然對數等算術功能。

縮小顯示

加工標簽

G100
等待開始加工標簽

G120
等待取消加工標簽

F30
計算出實際加工數據

F40
取消加工標簽的數據設定

G200
等待工件準備完畢

K100
起動密封器運行

注釋顯示

放大顯示

//計算出1軸的加工數據

//加工狀態的設定

//工件準備完畢的傳感器是否ON﹖

F﹕運行控制步
•進行算術運算﹑I/O控制等。

G﹕轉換（等待條件）
•進行轉換條件的判斷。

K﹕運動控制步
•進行伺服電機的定位控制﹑

       速度控制等。

■ 使用Motion SFC（Sequential Function Chart）編程﹐運動控制程序是以流程圖的形式進行描述的。采用適合的Motion  SFC

程序塊進行運動CPU編程﹐運動CPU控制機器運行﹐提高了對事件的響應性。
■ 只需在順序處理中利用   F  （算術操作﹑I/O控制）﹑ G  （轉移條件的判斷）﹑ K （運動控制）等現有的圖標﹐就可以輕鬆地實現

整個系統編程。



11

使用PLC CPU和運動CPU進行多CPU控制

由運動CPU負責複雜的伺服控制﹐由PLC CPU

負責除此以外的機械控制和信息控制﹐能夠實

現任務分散處理﹐構成靈活多樣的系統。用運

動SFC來描述運動CPU的程序。

■事件處理 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　

就是指通過輸入信號的狀態變化和軟元件值

的變化等待條件的成立（事件的發生）﹐在條

件成立的時候進行高速響應（信號輸出﹑伺服

電機的起動﹑速度變化等的控制）的處理。

■事件實例﹕ •輸入信號為ON

•運算結果為固定值

•經過固定的時間

•定位完畢

可編程序控制器CPU

軟元件存儲器

共用存儲器

軟元件存儲器

共用存儲器

MELSEC
智能單元

MELSEC
 I/O單元

MELSEC
通信單元

MELSEC
顯示單元

MELSEC
I/O單元

（PX/PY）

運動相關
單元

適合掃描處理的梯形圖的描述 適合事件處理的SFC描述

（重視條件控制） （重視順序控制﹑追求事件的響應性）

　　

● 順序控制（對應多點輸出﹑多個動作） ● 伺服的高速響應（起動）

● 檢測出异常時的停止系統的處理 ● 定位地址﹑速度數據的運算﹐速度的變化

● 通過多任務﹑分支功能實現高功能化

控制流程

運動CPU

運動CPUPLC CPU

運動SFC程序順序程序

SV13/SV22
實模式要求起動

運動SFC
程序的指令

起動伺服電機

指定目標CPU（1號機）

※ 運動SFC程序可以通過設定參數自動起動。

機械結構的程序實例

指定起動的程序編號 傳遞模塊驅動模塊
（虛擬的伺服電機）

SV22
虛模式

起動虛擬的
伺服電機

（凸輪） （滾筒）

傳 送

M2049//收到伺服為ON﹖

//計算出指令速度

M2044//是否在虛模式中﹖

[K100 : 虛模式]

[K10 : 實模式]

輸出模塊
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運動 SFC編程

運動SFC的動作

■ 先讀取K300準備起動
■ 在指定位(M0)ON時立即

起動

多任務處理
■ 在運動SFC中起動多個程序的話﹐就會以多任務的方式進行

處理。
■ 即使在一個程序中﹐也可以通過使用并列分支同時執行多

個步。
■ 可以輕鬆地編寫同時執行多個處理的程序﹐或是編寫將控

制軸分組後單獨使其運行的程序。
■ 由于可以根據處理內容做出高獨立性的程序描述﹐所以可

以輕鬆地完成程序的編制。

并列分支 選擇分支

選擇分支和并列分支
■ 將分支後的路徑全部SHIFT或是全部WAIT的情況就是選

擇分支。 除此以外就是并列分支。
■ 在選擇分支中會執行移動條件最先成立的路徑。
■ 在并列分支中會同時執行并列相連的多個路徑﹐在連接點

等候﹐等到所有路徑執行完後﹐再移動到下一步。

等待

■ 判斷G1∼G3的條件後執行 ■ 同時并列執行K2∼F1步的所有路徑

選擇分支 并列分支

運動控制特有的專用描述
■ 運動控制步的後面緊跟著 “轉移” 的情況下﹐不等到運動控

制動作完成就執行 “轉移” 。
■ 運動控制步的後面緊跟著 “等待” 的情況下﹐會等到運動控

制動作完成執行 “等待” 。
■ 運動控制步的前面是WAIT ON/WAIT OFF的情況下﹐讀

取運動控制的內容﹐然後進行起動的準備﹐當指定的位元

件ON/OFF的時候就立即起動。

■ 不等K100的動作
完成就執行G100

■ 等到K200的動作
完成後執行G200

轉移 等待 等待 ON/OFF

采用單步執行方式實現高速響應
■ 雖然順控程序是經常掃描執行所有步的掃描執行方式﹐但

是由于使用運動SFC程序的話﹐是根據轉移條件僅僅執行

激活的步﹐所以可以實現減少運算處理的高速度處理﹐高

速度響應控制。

順控程序
連續執行所有步的掃描

運動SFC程序
根據轉移條件僅僅執行激活的步

PX0//等待起動（PX0﹕ON）

PX1//等待第一過程加工完畢（PX1﹕ON）

PX2//等待第二過程加工完畢（PX2﹕ON）

控制工件移動

SET PY8//完成信號（PY8）ON

※ 使用A172SHCPUN,SV13的情況
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運動SFC程序的任務運行實例

普通任務

• 普通任務
• 不會自動起動

程序1 程序1 • 普通任務
• 不會自動起動

時序圖
S(P).SFCS (起動程序1)

S(P).SFCS (起動程序2)

順控程序

主周期

普通任務
(程序1﹑程序2)
的執行時序

主周期 主周期

事件任務/NMI任務

• 事件任務
（外部中斷﹐程序中斷）

• 不會自動起動

• 事件任務
（外部中斷﹐程序中斷）

• 不會自動起動

程序1 程序1

時序圖
S(P).SFCS (起動程序1)

S(P).SFCS (起動程序2) S(P).GNT (要求執行事件任務)

順控程序

使用其他程序得到的EI/DI狀態

外部中斷

事件任務（程序1）
的執行時序

記憶下DI中發生的
事件然後延時執行

固定周期的中斷（1.77ms）

事件任務（程序2）
的執行時間

DI狀態下禁止執行事件任務 執行新任務

※在一個周期內可以執行的步數通過參數來設定。
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基於 Windows環境的編程工具

利用了Windows的操作性﹐我們為用戶提供了最適合用于運動控制
系統的編程•維護工具。

集成起動支持軟件MT Developer

系
統
的
設
計

系統設定 伺服數據的設定

■ 設定伺服的參數/固定的
參數等

■ 通過單點幫助來顯示圖
解

■ 通過選擇菜單來設定系統構成（運動單元/
伺服放大器/伺服電機）

編

程

運動SFC的程序編輯 程序的編輯

指令嚮導

■ 以流程圖的形式來描述機械動作的順序
■ 通過雙擊鼠標來分配圖形符號﹐用拖拽來連接

■ 描述了各步/處理的程序
■ 通過使用指令嚮導﹐可以從菜單上選擇

■ 在流程圖上用彩色來顯示正在執行中的步
■ 執行/指定步的設備監控/測試

■ 具備了強大的調試功能（1步執行/強制轉移/
制動/強制結束）﹐大幅度縮短了調試所需的時間

運動SFC的監控 運動SFC的調試模式

起
動
後
的
調
整

監控/測試 數字式示波器

■ 當前值的監控/軸的監控
/出錯記錄的監控

■ 通過單擊鼠標來執行原點
回歸/進行JOG操作等測試

■ 在運動控制周期中周期性的
數據采樣

■ 顯示波形/顯示振蕩/保存
文件/打印
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Q系列運動控制器

集成起動支持軟件MT Developer的構成一覽表

傳送裝配用軟件
SW6RN-GSV1P

自動機器用的軟件
SW6RN-GSV22P

安裝

工程的管理

系統設定

參數設定

程序編輯

機械結構編輯(僅GSV22P)

通信

監控

測試

備份

製作凸輪數據

數字示波器

通信系統軟件
通信API

打印

軟件 功   能

GSV13P

GSV22P

製作凸輪數據的軟件
SW3RN-CAMP
數字式示波器軟件
SW6RN-DOSCP

通信系統軟件
SW6RN-SNETP

打印文件的軟件
SW3RN-DOCPRNP (注1)

SW20RN-DOCPRNP (注2)

注1 : 需要使用Word97﹐Excel97。
注2 :  需要使用Word2000﹐Excel2000。

 能夠在WindowsNT4.0/Windows98/Windows2000/WindowsXP下正常運行﹐并且滿足以下規格的IBM PC/AT兼容機。運行環境
Windows®NT4.0

(Service Pack 2以後),Windows®98
項   目 Windows®2000 Windows®XP

※ 使用A30CD-PCF的情況下﹐請使用計算機廠商提供的WindowNT®用的卡適配器。
※ WindowsNT®﹐Windows®﹐Word﹐Excel﹐Visul C＋＋﹐Visual Basic為微軟公司在美國以及其他國家的注冊商標。
※ Pentium®為Intel在美國以及其他國家的注冊商標。

推荐Pentium®133MHz以上
推荐32MB以上

推荐Pentium®233MHz以上
推荐64MB以上

推荐Pentium®450MHz以上
推荐192MB以上

SW6RNC-GSV: 160MB + SW6RNC-GSVHELP: 85MB( 是否安裝可選)
SVGA(分辨率800×600 點 ﹐256色)以上

Word97﹐Excel97或是Word2000﹐Excel2000（在打印文件時需要）
Visual C＋＋4.0以上/Visual Basic4.03（32位版）以上（使用通信API函數時需要）

CPU
內存容量
硬盤剩餘容間
顯示器

應用軟件

•機械裝置程序的編輯
•監控機械裝置程序的執行狀態
•SSCNET通信的通道設定/指定USB和RS-232連接的對象
•對運動控制器進行程序和參數的寫入/讀出/比較
•當前值的監控/軸的監控/出錯記錄的監控
•伺服的監控/限位開關輸出的監控
•伺服的起動/伺服的診斷
•JOG運行/手動脈衝發生器運行/原點回歸測試/程序運行
•示教/出錯復位/修改當前值
•在文件中備份運動控制器的程序/參數
•將備份的文件一起寫入到運動CPU中去
•通過選擇凸輪運行曲線/設定自由曲線來製作凸輪數據
•凸輪控制狀態的圖形顯示
•與運算周期同步的采樣
•顯示采集的數據的波形/顯示振蕩/保存到文件
•通信任務/通信的管理/共用的存儲器的服務器/SSCNET通信驅動器
•支持周期通信﹐瞬間通信﹐高速刷新通信
•對應VC++/VB的通信API函數

•打印程序/參數/系統設定
( 轉換成Word97﹐Excel97或是Word2000﹐Excel2000後打印)

•安裝運動主機OS
•運動主機OS的比較
•工程的新建/設定/讀出
•以工程為單位統一管理用戶文件
•系統組成（運動單元/伺服放大器/伺服電機等）的設定
•高速讀出數據的設定
•伺服參數/固定參數等的設定（通過單點幫助來顯示圖解）
•限位開關輸出數據的設定（使用顯示波形的功能來顯示輸出曲線）

•運動SFC程序的編輯/運動SFC參數的設定

•運動SFC圖的縮小顯示/注釋的顯示/放大顯示

•運動SFC的監控/運動SFC的調試
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運動 SFC編程

伺服程序的連續起動

■ 緊接著1軸﹑2軸的直線插補程序K200﹐起動1

軸﹑3軸的直線插補程序K300的例子。
■ 在使用A172SHCPUN的順控程序連續起動伺

服程序的情況下﹐響應時間約為30ms。此時﹐

程序的掃描時間為20ms﹐呈互鎖的接受起動的

標志位M2001的刷新周期為10ms。
■ 在運動SFC程序中﹐由于不需要互鎖﹐所以會

有約5.5ms的起動延遲。

運動SFC程序（Q173CPUN）PLC程序（A172SHCPUN）

程序掃描時間20ms

速度指令 速度指令

(程序掃描時間＋10ms的長短)

■ 輸入模塊﹕A1SX40-S1
(OFF→ON的響應﹕∼0.1ms)

■ 輸入模塊﹕QX40-S1
(OFF→ON的響應﹕∼0.1ms)

■ 把外部的輸入信號作為觸發器﹐來起動伺服程

序的例子。
■ 在通過A172SHCPUN的順控程序起動的情況

下﹐由于受到掃描時間的影響﹐從外部信號的

輸入到速度指令的起動為止的響應時間約為

20ms。
■ 在運動SFC程序中﹐在響應時間小于2ms﹐一

般在0.5ms左右的情況下會起動速度指令。

大幅度縮短了伺服程序的起動時間
伺服程序的起動

速度指令
(放大器監控端子)

 ■ 輸入模塊﹕A1SX40-S1
(OFF→ON的響應﹕∼0.1ms)

運動SFC程序（Q173CPUN）PLC程序（A172SHCPUN）

程序掃描時間20ms

(輸入)  (P-I/O 輸入)

速度指令
(放大器監控端子)

■ 輸入模塊﹕QX40-S1
(OFF→ON的響應﹕∼0.1ms)

 (程序掃描時間的長短)

運動SFC程序（Q173CPUN） I/O輸出

■ 測量針對外部的輸入信號的輸出信號的響應時

間。
■ 在A172SHCPUN的PLC程序中﹐由于受到掃

描時間的影響﹐響應時間約為20ms。
■ 在運動SFC程序中﹐響應時間約為3ms。

程序掃描時間20ms

 (程序掃描時間的長短)

PLC程序（A172SHCPUN）

(輸入)

(輸出)

(輸入)

(輸出)

■ 輸入模塊﹕A1SX40-S1
(OFF→ON的響應﹕∼0.1ms)

■ 輸出模塊﹕A1SY40
(OFF→ON的響應﹕∼2ms)

■ 輸入模塊﹕QX40-S1
(OFF→ON的響應﹕∼0.1ms)

■ 輸出模塊﹕QY40P
(OFF→ON的響應﹕∼1ms)

對于外部輸入的高速響應

運動SFC的高速響應控制
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運動SFC的符號

運動SFC的規格

表示程序的開始（入口）。

表示程序的結束（出口）。

起動伺服程序Kn。（有關伺服指令請參考第20頁）

執行1次運算控制程序Fn。

到下一個轉移條件成立之前反復執行運算控制程序FSn。

對子程序進行調用﹐或是起動。

停止并結束指定程序的運行。

不等到前面的運動控制步或子程序完成﹐只要條件成立就轉移到下一步。

一直等到前面的運動控制步或子程序完成﹐只要條件成立就轉移到下一步。

進行下一個運動控制步的起動準備﹐在條件成立時給出指令。

跳到該程序內的指定指針Pn處。

顯示要跳轉的指針位置（標簽）。

功   能分類

程序的開始/
結束

步

轉移

跳轉

指針

START

END

運動控制步

執行1次的運算控制步

掃描執行的運算控制步

子程序調用/起動步

清除步

SHIFT（預先讀取後轉移）

WAIT

WAITON

WAITOFF

跳轉

指針

名稱 符號

程序名稱

程序名稱

CLR 程序名稱

ON的位元件

OFF的位元件

分類 符號 功能

SIN

COS

TAN

ASIN

ACOS

ATAN

SQRT

LN

EXP

ABS

RND

FIX

FUP

BIN

BCD

(none)

!

SET

RST

DOUT

DIN

OUT

標準

函數

位元件

的狀態

位元件

的控制

正弦

余弦

正切

正弦

反余弦

反正切

平方根

自然對數

指數計算

絕對值

四舍五入

舍去

進一位

BCD→BIN轉換

BIN→BCD轉換

ON（A接點）

OFF（B接點）

元件設置

元件復位

元件輸出

元件輸入

位元件的輸出

分類 符號 功能

其他

（無）

!

*

+

==

!=

<

<=

>

>=

CHGV

CHGT

EI

DI

NOP

BMOV

TIME

MUL TW

MUL TR

TO

FROM

邏輯肯定

邏輯非

邏輯與

邏輯或

等於

不等於

小於

小於等於

大於

大於等於

改變速度

改變扭距界限值

允許時間任務

禁止事件任務

空操作

程序塊的傳送

等待時間

對本號機共用存儲器寫入數據

從其他號機的共用存儲器中

讀出數據

向智能單元/特殊功能單元

寫入字數據

從智能單元/特殊功能單元

中讀出字數據

邏輯

運算

比較

運算

運動專

用函數

運動專用的順控指令

請求起動指定的運動SFC程序。
請求起動運動SFC程序的事件任務。
請求起動指定的伺服程序。
請求更改指定軸的當前值。
請求更改指定軸的速度。
請求更改指定軸的扭距界限值。
從可編程控制器CPU上直接寫入運動CPU內的軟元件數據。
從可編程控制器CPU上直接讀出運動CPU內的軟元件數據。

指令
S(P).SFCS

S(P).GINT

S(P).SVST

S(P).CHGA

S(P).CHGV

S(P).CHGT

S(P).DDWR

S(P).DDRD

控制內容

運算控制和轉換指令

=
+
-
*
/

%
-

＆
│
^

>>
<<
-

SHORT
USHORT

LONG
ULONG

FLOAT

UFLOAT

賦值
加法
減法
乘法
除法
取餘
位取補
位與
位或
位異或
位右移
位左移
符號翻轉（2的補數）
轉換成16位整數型(帶符號)
轉換成16位整數型(無符號)
轉換成32位整數型(帶符號)
轉換成32位整數型(無符號)
視為帶符號數據﹐轉換成
64點的浮點數
視為不帶符號數據﹐轉換成
64點的浮點數

分類

二元
運算

位運算

符號

類型
轉換

符號 功能

通過使用程序參數對運動SFC程序的起動方法﹐執行時間進行設定。

•在起動了程序準備（M2000）時起動
•通過從程序發出起動運動SFC程序的起動指令 S(P).SFCS 來起動
•通過在運動SFC程序中的『子程序調用/起動』 GSUB 來起動
•在運動主周期中執行（在運動控制的CPU空閑時間中執行）
•每隔固定周期（0.88ms,1.77ms,3.55ms,7.11ms,14.2ms）執行
•在中斷單元（QI60的16點）中﹐設定的輸入為ON時執行
•通過程序的中斷來執行（執行程序專用指令 S(P).GINT ）
•在中斷單元（QI60的16點）中﹐設定的輸入為ON時執行

項目
自動起動

非自動起動

普通任務

事件任務

NMI 任務

設定範圍 內容

固定周期
外部中斷
程序中斷

起動的設定

執行任務

運動SFC程序參數
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運動 SFC編程

運動SFC的程序實例
■ 圖示為判別3種大小的工件﹐分成3條生產線進行搬運的設備的控制實例。

中距離用搬出
傳送帶

機械結構

檢測出工件
的計時
傳感器
PH0

送入側工件
檢測傳感器

PH4

送出側工件
檢測傳感器

PH5

滾珠
絲杠

識別長度
的傳感器

PH1   PH2    PH3
長距離用搬出

傳送帶

送入傳送帶 工件

a點

b點
（待機點）

c點

短距離用搬出
傳送帶

※不包括送入/送出傳送帶的控制。
PB.SW

3種長度

伺服電機
（軸1）

齒輪電機
（GM）

運動控制器
伺服

放大器

長﹕PH1∼3全ON
中﹕PH2,3為ON
短﹕僅PH3為ON

輸入輸出信號的分配 運動專用設備的分配

PX00﹕工件檢測的計時傳感器PH0 PX06﹕自動模式選擇SW
PX01﹕判斷長度的傳感器PH1 PX07﹕自動起動PB
PX02﹕判斷長度的傳感器PH2 PX08﹕自動循環暫時停止SW
PX03﹕判斷長度的傳感器PH3 PX09﹕正轉JOG PB
PX04﹕送入側工件檢測傳感器PH4 PX0A﹕反轉JOG PB
PX04﹕送出側工件檢測傳感器PH5 PX0B﹕負載傳送帶JOG PB

PY10﹕傳送帶GM驅動輸出

※ 用PX/PY來表示運動CPU中的實際輸入/輸出。

M2001﹕軸1起動接收的監控
M2042﹕所有軸伺服ON指令
M2402﹕軸1在定位信號
M3200﹕軸1停止的指令
M3202﹕軸1正轉JOG的指令
M3203﹕軸1反轉JOG的指令

運行規格
■自動模式選擇SW（PX06）置于ON時就是自動運行模式﹐置于OFF的時候就是手動運行模式。
■手動運行模式的動作

•使用正轉JOG PB(PX09)/反轉JOG PB(PX0A)實現伺服電機的JOG運行。
•使用承載的傳送帶JOG PB（PX0B）進行齒輪電機的JOG運行（僅搬出方向）。
■自動運行模式的動作

•自動起動PB（PX07）ON的話﹐就開始執行時序圖中所示的自動運行周期（分類搬運）。
•自動循環暫時停止SW(PX08)為ON的情況下﹐暫時停止自動運行循環﹐在OFF時重新開始。
•自動模式選擇SW（PX06）為OFF的情況下停止自動運行循環﹐變成手動運行模式。

//等待子程序調用完畢

自動運行的時序圖 運動SFC主程序
長度判別

（以長工件為例）

齒輪電機

伺服電機（軸1）
b點

（待機點）
a點

（長工件）
b點

（待機點）

取進工件 送出工件

自動運行1個周期

● 切換運行模式用的程序（自動起動）

運行模式的切換

SET M2042//所有軸認為ON

自動運行 手動運行

M2415//軸1伺服是否處于ON﹖

PX6 //是否為自動運行模式﹖

•PX6 ON時﹕調用『自動運行』
•PX6 OFF時﹕調用『手動運行』
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運動SFC子程序

● 自動運行程序（非自動起動）

自動運行

•PX6為OFF時子程序結束。

PX7//自動起動是否ON﹖ ﹗PX6//是否切換到手動運行模式﹖

•定位到b點（待機點）

M2402//軸1的定位信號是否為ON﹖

•等待檢測出工件

//（檢測工件的計時傳感器ON）
//AND（自動循環的暫時停止為OFF）﹖

!PX6//是否切換到手動運行模式﹖

•根據識別長度的傳感器的檢測結果選擇分支

PX1*PX2*PX3//是否是超長工件﹖ !PX1*PX2*PX3//是否是中長工件﹖ !PX1*PX2*PX3//是否是短距離工件﹖

＃OL=6000000//設置a點位置 ＃OL=4000000//設置b點位置 ＃OL=2000000//設置c點位置

PX4//檢測送入側工件的傳感器是否ON﹖

SET PY10//負載傳送帶的起動

•并列分支（同時執行2個路徑）

﹗PX4//檢測送入側工件的傳感器是否OFF﹖ PX5//檢測送出側工件的傳感器是否ON﹖

•根據工件長度定位在a﹐b﹐c點

M2402//軸1的定位信號是否ON﹖

•等到2個路徑都完成為止

RST PY10//負載的傳送帶的停止

﹗PX5//檢測送出側工件的傳感器是否OFF﹖

RST PY10//負載的傳送帶的停止

RST PY10//負載的傳送帶的起動

手動運行

● 手動運行程序（非自動起動）

//設置軸1的JOG運行速度

•伺服電機（軸1）和齒輪電機
   （GM）的JOG運行
•反復執行到PX6變成ON為止

//軸1正轉JOG指令的SET/RST

//軸1反轉JOG指令的SET/RST

//GM驅動輸出的SET/RST

//到完成自動模式的切換為止反復執行

•PX6在OFF的時候JOG
   指令為OFF﹐子程序結束

//軸1正轉/反轉JOG指令RST

//GM驅動輸出的RST
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SV13（傳送裝配用）

使用專用指令實現簡單編程
■ 支持1∼4軸的直線插補﹑2軸圓弧插補﹑螺旋插補﹑位置控制﹑速度控制﹑等速度控制等多樣化的定位控制﹑軌跡控制。 通過

使用專用的伺服指令﹑專用順控指令﹐使得定位控制的編程變得非常簡單。 此外﹐進一步新增了多種附加功能﹐能夠輕鬆地實

現以往複雜的控制。

控制流程

PLC CPU 運動CPU

順控程序 運動SFC程序

伺服程序

2軸等速度控制

起動 運動
SFC程序的
請求指令

設置起動程序的編號

* 運動SFC程序可以通過參數設定在自動起動。

M2049//伺服接收ON？

【K10：實模式1】

伺服
放大器 伺服電機

M代碼

M代碼

M代碼

2軸等速度控制

設置合成速度

相對值直線插補

指定絕對值輔助點的
圓弧插補

輸出M代碼

絕對值直線插補

間接指定

輸出M代碼

絕對值直線插補

輸出M代碼
指定合成速度

定位用的參數

系統設定

固定參數

伺服參數

參數塊

返回原點指令

JOG運行指令

限位開關的設定
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伺服指令一覽
控制內容 指令符號 處理內容

ABS-1

INC-1

ABS-2

INC-2

ABS-3

INC-3

ABS-4

INC-4

ABS

INC

ABS

ABS

ABS

ABS

INC

INC

INC

INC

ABS

ABS

INC

INC

直
線
插
補
控
制

1軸絕對位置定位

1軸增量位置定位

絕對2軸的定位

2軸增量位置定位

絕對3軸的定位

3軸增量位置定位

絕對4軸的定位

4軸增量位置定位

指定絕對輔助點
的圓弧插補

指定相對輔助點
的圓弧插補

指定絕對半徑
圓弧插補不到CW 180°

指定絕對半徑
圓弧插補超出CW 180°

指定絕對半徑
圓弧插補不到CCW 180°

指定絕對半徑
圓弧插補超出CCW 180°

指定增量半徑
圓弧插補不到CW 180°

指定增量半徑
圓弧插補超出CW 180°

指定增量半徑
圓弧插補不到CCW 180°

指定增量半徑
圓弧插補超出CCW 180°

指定絕對中心點的
圓弧插補CW

指定絕對中心點的
圓弧插補CCW

指定增量中心點的
圓弧插補CW

指定增量中心點的
圓弧插補CCW

1軸

2軸

3軸

4軸

指定輔
助點

指定
半徑

指定中
心點

圓
弧
插
補
控
制

控制內容 指令符號 處理內容

FEED-1

FEED-2

FEED-3

VF

VR

VVF

VVR

VPF

VPR

VPSTART

VSTART

VEND

VABS

VINC

PFSTART

CPSTART1

CPSTART2

CPSTART3

CPSTART4

CPEND

1軸進給固定距離的起動

2軸的直線插補進給固定
距離的起動

3軸的直線插補進給固定
距離的起動

速度控制（I）正轉開始

速度控制（I）反轉開始

速度控制（II）正轉開始

速度控制（II）反轉開始

速度•位置切換控制的
正轉起動

速度•位置切換控制的
反轉起動

速度•位置切換控制的
重新起動

速度切換控制的開始

速度切換控制的結束

速度切換點的絕對指定

速度切換點的相對指定

位置跟蹤控制的起動

1軸等速度控制的起動

2軸等速度控制的起動

3軸等速度控制的起動

4軸等速度控制的起動

等速度控制結束

重複範圍預先指定

指定範圍結束的設定

同時起動

返回原點的起動

高速示波器起動

更改伺服/虛擬伺服的
當前值

更改編碼器的當前值

更改凸輪的當前值

NEXT

START

ZERO

OSC

CHGA

CHGA-E

CHGA-C

FOR-TIMES

FOR-ON

FOR-OFF

1軸

2軸

3軸

正轉

反轉

正轉

反轉

正轉

反轉

重新
起動

進
給
固
定
距
離

速
度
控
制
I

速
度
控
制
II

速
度
•
位
置
切
換

速度切換
控制

位置跟蹤
控制

等速度
控制

同時起動

返回原點

高速示波器

同一控制
的重複

（用于速度切
換控制、等
速度控制）

更
改
當
前
值

伺服

編碼器

凸輪

控制內容 指令符號 處理內容

ABH

INH

ABH

ABH

ABH

ABH

INH

INH

INH

INH

ABH

ABH

INH

INH

指定絕對輔助點
的螺旋插補

指定相對輔助點
的螺旋插補

指定絕對半徑
螺旋插補不到CW 180°

指定絕對半徑
螺旋插補超出CW 180°

指定絕對半徑
螺旋插補不到CCW 180°

指定絕對半徑
螺旋插補超出CCW 180°

指定增量半徑
螺旋插補不到CW 180°

指定增量半徑
螺旋插補超出CW 180°

指定增量半徑
螺旋插補不到CCW 180°

指定增量半徑
螺旋插補超出CCW 180°

指定絕對中心點
的螺旋插補CW

指定絕對中心點
的螺旋插補CCW

指定增量中心點
的螺旋插補CW

指定增量中心點
的螺旋插補CCW

指定
半徑

螺
旋
插
補
控
制

指定中
心點

指定輔
助點
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 SV13（ 傳 送 裝 配 用 ）

應用實例

X-Y工作臺

•2軸直線插補
•3軸直線插補
•2軸圓弧插補
•等速度軌跡控制

鑽孔機

•速度切換控制

滾筒供料器
•進給固定尺寸
•高速度﹑高頻度的定位
•高速應答

第1速度

第2速度

第3速度

時間

第1速度

（高速返回）

 緩沖時間

速
度

速
度

切
換

速
度

切
換

※速度切換點數沒有限制。

時間

速
度

伺服電機

主機

滾筒供料器

突然停止（扭距限制）

封裝機

•等速度軌跡控制
•直線﹑圓弧插補
•高速度﹑高精度軌跡運算

固定大小的開孔

•速度/位置切換控制

旋轉器
•轉動軸停止在指定的位置
•運轉過程中更改速度﹑加減速時間
•速度控制

傳感器動作

速
度

時間

伺服電機
位置傳感器

速度控制 位置控制

伺服電機

※ 用于旋轉器的情況下﹐請用戶另行咨詢。
（根據系統的要求規格﹐有時候需要選用特殊規格的系統軟件。）
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M代碼FIN等待功能
在等速度控制中﹐到下一個點的位置的開始定位的動
作﹐可以從普通的定位開始高速度進行動作。

位置跟蹤控制
通過執行一次起動﹐實時檢測出定位點的設定值﹐然後
跟著變化的設定值進行定位控制。

M代碼的輸出
在定位運行過程中﹐在各個定位點中可以輸出 0∼255
的M代碼。

參數塊的設定
可以將定位控制中的普通的設定項目﹐以參數塊的方式
最大設定成64種﹐還可以自由選擇。

Do Well時間的自由設定
在0∼5000ms的範圍內﹐可以自由地設定Do Well時
間。

扭距限制值的更改
可以通過使用運動專用函數CHGT來更改定位﹑JOG
運行中的扭距限制值。

S形加減速控制
可以通過任意比率的S形曲線﹐來設定加減速特性。

2種類型速度控制
可以通過位置回路﹑或是速度回路進行2種速度控制。

限位開關的輸出
與運動SFC程序無關﹐可以高速地輸出與運行中的實際
當前值和電機電流﹐字元件數據等對應的最大32點的
ON/OFF信號。

用途實例﹕高速響應的定位起動

速度更改/中途停止/重新起動
通過使用運動專用指令CHGV可以簡單地實現定位﹑
JOG運行中的速度變化函數﹑以及中途停止和重新起動。

跳躍功能
使等速度控制中的定位點變成無效﹐可以定位到接著設
定的定位點的位置。

用途實例﹕輸送定位等

反向速度變更
通過在定位控制過程中更改速度﹐可以回到反轉方向。
在更改速度時﹐可以通過使用運動專用指令CHGV來
設定負的速度﹐使得各軸按原先軌跡折回。

用途實例﹕回歸動作

高速讀出功能
將來自輸入單元的信號作為觸發器﹐最多可以從指定設
備讀出如位移當前值﹑偏差計數值等16種數據中的
11種。

用途實例﹕測量長度﹑同步校正

取消功能
可以強制中斷處于運行中的程序處理。

功能
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傳遞模塊

SV22（自動機器用）

通過使用支持機械的語言進行可視化編程
■ 裝配了可以在看著機械結構的控制畫面的同時﹐使用鼠標簡單地進行編程的支持機械的語言。

通過將各種軟件機械模塊﹑凸輪模式自由組合使用﹐可以以低廉的成本實現複雜的同步控制和協調控制。
適合用于食品包裝﹑包裝機械等自動機器的控制。

控制流程

運動CPU
機械結構程序的

虛擬伺服電機驅動

PLC CPU

順控程序 運動SFC程序

起動 運動
SFC程序的
請求指令

印刷機傳送

M2044//是否處于虛模式? （齒輪）

（離合器）（虛擬伺服電機）

指定起動程序的編號

* 運動SFC程序可以通過參數設定在自動起動。

輸出
模塊

（滾筒）（凸輪）
把通過傳遞模塊運算
得出的結果輸出到在
輸出模塊中設定的伺
服放大器中。

伺服程序

定位用的參數

系統設定
固定參數
伺服參數
參數塊

限位開關的設定

驅動模塊 傳遞模塊

【K100﹕虛模式】

伺服放大器

伺服電機

伺服放大器

伺服電機

機械模塊一覽表

機械分類
機械模塊

名稱 外觀
功能說明

驅動模塊

虛擬軸

傳遞模塊

虛擬伺服電機

同步編碼器

虛擬輔助
輸入軸

齒輪

直接離合器

平滑離合器

•通過伺服程序﹑JOG操作來驅動機械
結構程序的虛擬軸的情況下使用。

•通過外部的同步編碼器輸入的脈衝來
驅動虛擬軸的情況下使用。

•虛擬的“連接軸”。
•把驅動模塊的轉動傳遞給傳遞模塊。

•輸入到傳遞模塊的“分速齒輪”中的輔
助輸入軸。

•把驅動模塊的轉動輸出給輸出模塊。
•在驅動模塊輸入的位移量（脈衝）上乘

上所設定的齒輪比﹐然後傳達給輸出
軸﹐使其按所設定的轉動方向轉動。

•向驅動模塊的轉動的輸出模塊進行傳
遞/斷開。

•離合器進行ON/OFF切換時﹐通過直接
傳遞的直接離合器和平滑處理的時間常
數的設定來進行加減速處理。

•根據具體用途﹐可以選擇使用ON/OFF
模式﹑地址模式﹑外部輸入模式。

•平滑方式就是能夠選擇指定時間常數的
方式﹑或是指定平滑量的方式。

虛擬主軸 —

—

機械分類
機械模塊

名稱 外觀
功能說明

輸出模塊

變速齒輪

差動齒輪

滾筒

滾珠絲杠

轉動工作臺

凸輪

•用于要更改輸出模塊的速度的情況。
•可以對輸入軸的速度加上所設定的變
　速比﹐然後傳遞給輸出軸。

•從虛擬主軸的轉動中減去輔助輸入軸
　的轉動後傳遞給輸出軸。

•從虛擬主軸的轉動中減去輔助輸入軸
　的轉動後傳遞給輸出軸。

（連接虛擬主軸用）

•用于由最終輸出軸進行速度控制的
　情況。

•用于由最終輸出軸進行直線定位的
　情況。

•用于由最終輸出軸進行角度控制的情
況。

•用于由最終輸出軸進行上述以外的控
制的情況。 根據所設定的凸輪參數曲
線﹐進行位置控制。

•凸輪的控制模式中﹐有往返凸輪模式
和進給凸輪模式兩種。
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支持機械的語言

通過軟件實現機械動作

由于可以通過軟件機械模塊來實現對主軸﹑齒輪﹑離合
器﹑凸輪等硬件進行控制的處理﹐所以如果和使用各種
硬件來構成系統相比的話﹐具備了以下的各項優勢。
● 機械小型化﹐降低了成本。
● 無需擔心主軸﹑齒輪﹑離合器的磨損﹑壽命。
● 簡化了準備等方面的操作。
● 沒有由於機械精度造成的誤差﹐提高了系統的性能。

使用鼠標簡單地進行編程

通過軟件凸輪實現高度控制

由于可以通過軟件進行凸輪控制的處理﹐所以就不存

在以往的在凸輪控制中會產生誤差等問題﹐可以實現

理想的凸輪特性曲線控制。因此能夠簡單地實現例如接

觸到液面的噴嘴升降控制﹑填充量的控制﹑平滑的傳

送控制等應用中出現的凸輪控制﹐只需更改凸輪特性

曲線就能簡單地在更換品種的時候更換凸輪。 使用支持機械的語言進行編程的畫面

製作凸輪曲線的軟件包SW3RN-CAMP

製作凸輪特性曲線

控制狀態的圖形顯示

通過使用製作凸輪曲線的軟件包（SW3RN-CAMP）﹐可以設定用支持機械的語言進行軟件凸輪控制的時候的凸輪特性
曲線（形狀）。
根據具體的控制要求﹐可以簡單地製作出自由的高精度的凸輪特性曲線﹐所以可以實現你所想要的複雜的凸輪控制。

配備了11種的凸輪特性曲線
根據具體用途從11種的凸輪特性曲線中選擇適用的曲線﹐通過耦合可以製作出自由的凸

輪曲線。

可以使用自由曲線進行設定
可以通過使用採用齒條插補的自由曲線來設定凸輪曲線。

根據具體用途可以選擇凸輪的精度
凸輪的1個周期的分辨率可以設定4檔。

•等速度

•等加速度

•5次

•單弦

〔凸輪特性曲線 〕

•多弦

•擺線

•變形梯形

•變形正弦

•變形等速度

•梯形線

•反梯形線

 控制狀態的圖形顯示
可以用簡單易懂的圖形方式來顯示渦形比﹑速度﹑加速度等的控制狀態。

•256     •512     •1024     •2048
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SV22（自動機器用）

應用實例
充填機器

充填

噴嘴上下

傳送

噴嘴

充填

拉伸控制

V V＋拉伸

壓鑄機

壓鑄機搬運

同步用編碼器
壓鑄用主電機 模具

送入傳送帶 送出傳送帶

工件

升降機（2）

升降機AC伺服電機

三維傳送

升降機（1）

升降機AC伺服電機

工件

 X軸伺服電機

Y軸伺服電機

進給

進給

AC伺服電機
夾具（2）

夾具

AC伺服電機

夾具（1）
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印刷機械

•檢測符號的功能
•軸間同步動作
•串行動作
•扭距控制

印刷部分 加工部分

※ 使用于印刷機械的情況下還請個別咨詢。
　（根據系統的要求規格﹐可能需要使用到特殊規格的主機OS﹑伺服放大器﹑伺服電機。）

同步控制

可以使伺服電機與其他電機的控制狀態同步進行運行。
通過採用支持機械的語言﹐可以簡單地進行同步控制的設定﹐而且跟蹤延遲很小。

電機速度 驅動模塊 傳遞模塊

齒輪

2軸間位置偏差
（虛擬伺服電機）

1軸位置偏差 滾筒

輸出模塊

2軸位置偏差

1軸 2軸

 機械結構的程序軸間位置偏差

凸輪特性曲線的切換控制

可以對每個工件的品種切換多個凸輪特性

曲線進行運行。 可以大幅度縮短更換工件

品種時所需的準備操作時間。 凸輪特性曲

線可以在每1個 周期中進行切換﹐最適合

用于多品種產品的個別生產。

凸輪特性曲線1 凸輪特性曲線2  凸輪特性曲線3

1軸進給當前值

 2軸進給當前值
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運動控制規格

直線插補（最大4軸）﹐圓弧插補（2軸）﹐螺旋插補（3軸）

PTP(Point To Point)﹐速度控制﹐速度•位置切換控制﹐饋送固定距離﹐等速度控制﹐

位置跟採控制﹐速度切換控制﹐高速示波器控制﹐同步控制(SV22)

自動梯形加減速﹐S形加減速

偏移補償﹐電子齒輪

運動SFC﹐專用指令﹐支持機械的語言(SV22)

14k步

3200點(SV13/SV22), （可以間接指定）

PC/AT兼容機

USB(12Mbps)/RS-232最大(115.2kbps/SSCNET(5.6Mbps)

近點DOG方式（2種）﹐計數方式（3種）﹐數據設定方式（2種）﹐

DOG支架方式﹐制動器停止方式（2種）﹐兼用限位開關方式

有

可以連接3個模塊

有M代碼輸出功能﹐有等待M代碼結束功能

輸出點數32點

監視數據﹕運動控制數據/字軟元件

●可以對應在伺服放大器中安裝電池（可以對每軸進行絕對值方式/相對值方式的指定）

●使用矢量變頻器的時候僅限于相對值方式

　　　　　

8軸

0.88ms/ 1~8軸

0.88ms/ 1~ 4軸

1.77ms/ 5~ 8軸

控制軸數

運算周期 (注1)

（缺省）

插補功能

控制方式

加減速處理

補充功能

編程語言

伺服程序（專用指令）容量

定位點數

編程工具

外圍設備I/F

返回原點功能

JOG運行功能

手動脈衝發生器運行功能

同步編碼器運行功能

M代碼功能

限位開關輸出功能

絕對位置系統

運動相關模塊的安裝數量

SSCNET I/F數

消粍電流(DV5V)〔A〕

外形尺寸

重量 〔Kg〕

SV12

SV22

32軸

0.88ms/   1~ 8軸

1.77ms/   9~16軸

3.55ms/  17~32軸

0.88ms/   1~  4軸

1.77ms/   5~ 12軸

3.55ms/  13~ 24軸

7.11ms/  25~ 32軸

可以連接12台（使用SV22時） 可以連接8台（使用SV22時）

Q172LX  可以使用4個模塊

Q172EX  可以使用6個模塊

Q173PX  可以使用4個模塊  (注2)

Q172LX  可以使用1個模塊

Q172EX  可以使用4個模塊

Q173PX  可以使用3個模塊  (注2)

注1:  使用型號為MR-H□BN伺服放大器的時候的運算周期為1.77ms∼。
注2:  是指使用INC同步編碼器的時候的台數（SV22）。 連接手動脈衝發生器的情況下只可以使用1台。

CPU性能一覽

項目 Q173CPUN Q172CPUN

5通道

1.75

118(H) x 27.4 (W) x 89.3(D)

2通道

1.62

118(H) x 27.4 (W) x 89.3(D)

0.25
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287k字節

224k字節

256 (No.0~255)

最大 64字節 (包括SFC圖注釋在內)

最大 4094步

255

255

最大 4層

F (執行1次型) /FS（掃描執行型）加起來4096 (F/FS0~F/FS4095)

4096 (G0~G4095)

最大為64k字節 (32766步)

最大8192塊（4步（最小）/塊的情況下）

最大 半角128個文字（包括注釋）

最大 64個（運算符﹕常數•字軟元件•位軟元件）

最大 32層

計算公式/位條件公式

計算公式/位條件公式/比較條件公式

最大256個

最大 256步/整個程序

在運動主周期中執行

每隔固定周期(0.88ms•1.77ms•3.55ms•7.11ms•14.2ms)執行

中斷單元QI60的輸入16點中﹐在設定的輸入為ON時執行

通過從程序發出的中斷指令來執行

中斷單元QI60的輸入16點中﹐在設定的輸入為ON時執行

8192點

256點

合計 8192點

8192點

2048點

256點

8192點

8192點

256點

8192點

1點(888μs)

機械結構規格（SV22）

最大 256

256﹐512﹐1024﹐2048

132K 字節

32767

往返凸輪﹐進給凸輪

虛擬伺服電機

同步編碼器

滾筒

滾珠絲杠

轉動工作臺

凸輪

虛擬伺服電機

同步編碼器

虛擬主軸

虛擬輔助輸入軸

齒輪 (注1)

離合器 (注1)

變速機 (注1)

變速齒輪 (注1)

變速齒輪 （連接虛擬主軸用）(注2)

凸輪

滾筒

滾珠絲杠

轉動工作臺

控制單元

驅動模塊

輸出模塊

驅動模塊

虛擬軸

傳遞模塊

輸出模塊

PLS

mm, inch

固定角度

mm, inch, PLS

32

12

32

32

合計 44

合計 64

8

8

8

8

合計 16

合計 16

64

64

64

32

32

16

16

16

8

8
32

32

32

32

合計 32

8

8

8

8

合計 8

種類

1個周期的分辨率

內存容量

行程的分辨率

控制模式

機械結構規格

凸輪

注1:  有關齒輪﹐離合器﹐變速機﹐分速齒輪模塊﹐都是每台輸出模塊上只可帶一台該模塊。
注2:  連接虛擬主軸用的分速齒輪模塊是每個主軸上只可使用1個該模塊。

運動SFC性能規格
項  目 Q173CPUN/Q172CPUN

程序容量

運動SFC程序

運算控制周期(F/FS)

處理程序（G）

執行規格 事件任務

（任務可）

表達式

執行

任務

軟元件數量

Q172CPUNQ173CPUN項  目

代碼合計（SFC圖＋運算控制＋處理）

文本合計（運算控制＋處理）

SFC程序數量

SFC圖大小/1個程序

SFC步數/1個程序

選擇分支數量/1個分支

並列分支數量/1個分支

並列分支的嵌套

運算控制的程序數

處理程序數

代碼大小/1個程序

塊（行）數/1個程序

文字數/1塊（行）

被運算子數/1塊

（  ）的嵌套/1塊

運算控制程序

處理程序

同時執行的程序數

同時激活的步數

普通任務

固定周期

外部中斷

程序中斷

NMI任務

內部繼電器(M)

鎖存繼電器(L)

鏈接繼電器(B)

信號器(F)

特殊繼電器(M)

數據寄存器(D)

鏈接寄存器(W)

特殊寄存器(D)

運動寄存器(#)

FreeRun計時器(FT)

輸入輸出（X/Y）點數

實際輸入輸出（PX/PY）點數
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設備配置

軟件包一覽

傳送裝配用(SV13) SW6RN-SV13QB SW6RN-SV13QD
自動機器用(SV22) SW6RN-SV22QA SW6RN-SV22QC
傳送裝配用(SV13) SW6RN-GSV13P

SW6RN-GSV22P
SW6RN-CAMP

數字式示波器用 SW6RN-DOSCP

產品名稱 用途
軟件包型號

備注Q173CPUN(-T) Q173CPUN(-T)

主機OS

外圍軟件

-

包括在“集成起動

支持軟件”中。
自動機器用(SV22)

集成起動支持軟件包  MT Developer
型號

•傳送裝配用軟件 : SW6RN-GSV13P
•自動機器用軟件 : SW6RN-GSV22P

SW6RNC-GSV •製作凸輪數據用軟件 : SW3RN-CAMP
（集成起動支持軟件） •數字式示波器軟件 : SW6RN-DOSCP
(CD-ROM一張) •通信系統軟件 : SW6RN-SNETP

•文件打印軟件 : SW3RN-DOCPRNP
  SW20RN-DOCPRNP

SW6RNC-GSVHELP( 操作手冊 (CD-ROM  1張)  )
安裝手冊
SW6RNC-GSVPRO
A30CD-PCF(SSC I/F 卡 (PCMCIA TYPE II 1 CH卡 )  )
Q170CDCBL3M(A30CD-PCF用電纜3m )

同一包裝的產品

SW6RNC-GSVPRO

SW6RNC-GSVSET

系統構成一覽
<運動專用設備>

運動CPU模塊

伺服外部信號輸入單元
同步編碼器輸入單元
手動脈衝發生器輸入單元
串行ABS同步編碼器
串行ABS同步編碼器電纜
分線單元
電池單元
電池
手動脈衝發生器

SSCNET電纜

SSC I/F板
SSC I/F卡
SSC I/F板用電纜
SSC I/F卡用電纜

Q173CPUN
Q172CPUN
Q172LX
Q172EX
Q173PX
MR-HENC
MR-JHSCBL□M-H.L
Q173DV
Q170BAT
MR-BAT/A6BAT
MR-HDP01
Q173HB△CBL□M(注1)

Q173HB△CBL□M(注1)

Q173DVCBL□M

Q172HBCBL□M

Q172HBCBL□M-B

Q172J2BCBL□M

Q172J2BCBL□M-B

FR-V5NSCBL□

MR-HBUS□M

MR-J2HBUS□M-A

MR-J2HBUS□M

A30BD-PCF
A30CD-PCF
Q170BDCBL□M
Q170CDCBL□M

CE, UL
CE, UL
CE, UL
CE, UL
CE, UL

—
—
—
—
—
—
—
—
—

—

—

—

—

—

—

—

—

—
—
—
—

最大控制32軸用﹐運算周期為0.88ms∼
最大控制8軸用﹐運算周期為0.88ms∼
伺服外部信號輸入32點(FLS•RLS•STOP•DOG/CHANGE×8)
串行ABS同步編碼器MR-HENC接口×2﹐跟採輸入2點
手動脈衝發生器MR-HDP01/INC同步編碼器接口×3﹐跟踩採樣輸入3點
分辨率 16384PLS/rev ﹐允許轉動速度 4300r/min
連接串行ABS同步編碼器←→Q172EX用（沒有使用的情況）
Q173CPUN用的SSCNET信號分線用﹐帶外接電池支架
帶外接電池用的支架（Q172CPUN(-T )用）
串行ABS同步編碼器備份用﹐運動CPU外接電池用。
分辨率 25 PLS/rev ﹐最大轉數200r/min集電開路極輸出
•連接Q173CPUN(-T) ←→ MR-H□BN用
•連接Q173CPUN(-T) ←→ MR-J2□-B(注2)用
•連接Q173CPUN(-T) ←→ Q173DV用
•連接Q172CPUN(-T) ←→ MR-H□BN用
•連接MR-H□BN   ←→ FR-V5NS(注3)用
•連接Q172CPUN(-T) ←→ MR-H□BN + Q170BAT用
•連接Q172CPUN(-T) ←→ MR-J2□B(注2)用
•連接MR-J2□B(注2) ←→FR-V5NS(注3)用
•連接Q173DV  ←→ FR-V5NS(注3)用
•連接Q172CPUN(-T) ←→ MR-J2□B(注2) + Q170BAT用
•連接Q172CPUN(-T) ←→ FR-V5NS(注3)用
•連接FR-V5NS(注3)  ←→ FR-V5NS(注3)用
•連接MR-H□BN  ←→ MR-H□BN用
•連接MR-H□BN  ←→ MR-J2□-B(注2)用
•連接MR-H□BN  ←→ Q173DV用
•連接MR-J2□-B(注2)  ←→ MR-J2□-B(注2)用
•連接MR-J2□-B(注2)   ←→Q173DV用
ISA總線安裝型  2CH/板
PCMCIA TYPE II 1CH/卡
A30BD-PCF  3m, 5m, 10m
A30CD-PCF  3m, 5m, 10m

注1﹕△ SSCNET分支系統數（無﹕1個系統﹐2﹕2個系統﹐4﹕4個系統）
注2﹕MR-J2□-B﹕MR-J2S-□B/MR-J2M-P8B/MR-J2-□B/MR-J2-03B5
注3﹕矢量變頻器FREQROL-V500系列用的SSCNET通信選項產品<PLC公共設備>

產品名稱 型號 內容 適用規格

PLC CPU模塊

基板單元

擴展基板單元

擴展電纜

電源模塊

Q00CPU 程序 8K步 CE,UL
Q01CPU 程序 14K步 CE,UL
Q02CPU 程序 28K步 CE,UL
Q02HCPU 程序 28K步 CE,UL
Q06HCPU 程序 60K步 CE,UL
Q12HCPU 程序 124K步 CE,UL
Q25HCPU 程序 252K步 CE,UL
Q33B 電源＋CPU＋3-I/O槽﹐安裝Q系列模塊用 CE,UL
Q35B 電源＋CPU＋5-I/O槽﹐安裝Q系列模塊用 CE,UL
Q38B 電源＋CPU＋8-I/O槽﹐安裝Q系列模塊用 CE,UL
Q312B 電源＋CPU＋12-I/O槽﹐安裝Q系列模塊用 CE,UL
Q63B 電源＋3-I/O槽﹐安裝Q系列模塊用 CE,UL
Q65B 電源＋5-I/O槽﹐安裝Q系列模塊用 CE,UL
Q68B 電源＋8-I/O槽﹐安裝Q系列模塊用 CE,UL
Q612B 電源＋12-I/O槽﹐安裝Q系列模塊用 CE,UL
QC□B 長度  0.45m, 0.6m, 1.2m, 3m, 5m, 10m －
Q61P-A1 AC100-120V 輸入 /DC5V6A輸出 CE,UL
Q61P-A2 AC200-240V 輸入 /DC5V6A輸出 CE,UL
Q63P DC24V 輸入 /DC5V6A輸出 CE,UL
Q64P AC100-120V/200－240V 輸入 /DC5V8.5A輸出 CE,UL

SSCNET電纜的電纜長度以及詳細
內容還請參閱31頁的【SSCNET電纜
型號一覽】

內容 適用規格型號產品名稱
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SSCNET電纜型號一覽

SSCNET的連接方法

SSCNET LINE 1

 有分線單元 無分線單元/無外部單元

(注2) 使用外接電池的時候﹐請把電池（A6BAT/MR-BAT）安裝在
電池單元（Q170BAT）上。

Q173CPUN ←→分線單元

Q173CPUN←→放大器 (注1)

Q173CPUN ←→放大器

放大器

Q173CPUN

電池單元

放大器←→放大器

分線單元←→放大器

終端連接器

0.5m, 1m

0.5m, 1m, 5m

0.5m, 1m, 5m

0.5m, 1m, 5m, 10m, 20m

0.5m, 1m, 5m

0.5m, 1m, 5m

0.5m, 1m, 5m, 10m, 20m

—

—

•Q173CPUN ←→分線單元 Q173DV

•Q173CPUN ←→伺服放大器 MR-J2□-B（注4）

•Q173CPUN←→伺服放大器 MR-H□BN

•Q172CPUN ←→伺服放大器 MR-J2□-B（注4）

•Q172CPUN ←→伺服放大器MR-H□BN

•Q172CPUN ←→FR-V5NS（注5）

伺服放大器MR-J2□-B（注4）

電池單元Q170BAT

伺服放大器MR-H□BN

電池單元Q170BAT

•伺服放大器MR-J2□-B（注4）←→ 伺服放大器MR-J2□-B（注4）

•分線單元Q173DV←→ 伺服放大器MR-J2□-B（注4）

•伺服放大器MR-H□BN←→ 伺服放大器MR-J2□-B（注4）

•分線單元Q173DV ←→伺服放大器MR-H□BN

•伺服放大器MR-H□BN←→伺服放大器MR-H□BN

•伺服放大器MR-J2□-B（注4）←→ FR-V5NS（注5）

•分線單元Q173DV ←→ FR-V5NS（注5）

•伺服放大器MR-H□BN ←→ FR-V5NS（注5）

•FR-V5NS（注5）←→FR-V5NS（注5）

•安裝在SSCNET終端伺服放大器（MR-H□BN）上

•安裝在SSCNET終端伺服放大器（MR-J2□-B（注4）上

No.
Q173DVCBL□M

Q173J2B△CBL□M (注3)

Q173HB△CBL□M (注3)

Q172J2BCBL□M

Q172HBCBL□M

FR-V5NSCBL□

Q172J2BCBL□M-B

Q172HBCBL□M-B

MR- J2HBUS□M

MR-J2HBUS□M-A

MR-BUS□M

Q172J2BCBL□M

Q172HBCBL□M

FR-V5NSCBL□

MR-TM

MR-A-TM

說明電纜長度

•Q172CPUN

•Q172CPUN

型號名稱 (注2)用途
1

2

3

4

5

6

注1﹕從Q173CPU(-T)一側的連接器開始分成數個系統分支。
注2﹕□﹕電纜長度。 電纜長度0.5m就在□內指定“0.5 “。
注3﹕△﹕SSCNET分支系統數量（無﹕LINE 1﹐2﹕LINE 1/2﹐4﹕LINE1﹐2﹐3﹐4）
注4﹕MR-J2□-B﹕MR-J2S-□B/MR-J2M-P8B/MR-J2-□B/MR-J2-03B5
注5﹕矢量變頻器FREQROL-V500系列用的SSCNET通訊選項產品 (即將問世! )

SSCNET LINE 1

分線單元注1

（Q173DV）

放大器 放大器

放大器 放大器

SSCNET  LINE 2

SSCNET  LINE 2

放大器 放大器

放大器 放大器

(注1) 使用外接電池的時候﹐請把電池（A6BAT/MR-BAT）安裝在分線單元
(Q173DV)上。

(注3) 直接連接Q713CPUN(-T)和FR-V5NS（矢量變頻器FREQROL-V500系
列用的SSCNET通信選項產品）的情況下需要用分線單元Q173DV。

電池單元※2

（Q170BAT）  放大器  放大器  放大器 放大器

←→

←→

←→
←→

←→
←→
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0.05

0.1

0.2

0.4

0.75

0.05

0.1

0.2

0.4

0.75

0.4

0.4

0.85

1.2

2.0

3.0

0.5

1.0

1.5

2.0

3.5

5.0

7.0

0.5

1.0

1.5

2.0

3.5

1.0

1.5

2.0

3.5

5.0

0.4

0.2

0.4

0.75

0.75

1.5

2.0

3.5

5.0

0.5

1.0

1.5

2.0

3.0

HC-MFS053

HC-MFS13

HC-MFS23

HC-MFS43

HC-MFS73

HC-KFS053

HC-KFS13

HC-KFS23

HC-KFS43

HC-KFS73

HC-KFS46

HC-KFS410

HC-SFS81

HC-SFS121

HC-SFS201

HC-SFS301

HC-SFS52

HC-SFS102

HC-SFS152

HC-SFS202

HC-SFS352

HC-SFS502

HC-SFS703

HC-SFS53

HC-SFS103

HC-SFS153

HC-SFS203

HC-SFS353

HC-RFS103

HC-RFS153

HC-RFS203

HC-RFS353

HC-RFS503

HC-UFS13

HC-UFS23

HC-UFS43

HC-UFS73

HC-UFS72

HC-UFS152

HC-UFS202

HC-UFS352

HC-UFS502

HC-LFS52

HC-LFS102

HC-LFS152

HC-LFS202

HC-LFS302

10B

超低慣性
小容量
HC-MFS
3000 r/min
系列

低慣性
小容量
HC-KFS
3000 r/min
系列

低慣性
小容量
HC-KFS
高速轉動
系列

中慣性
中容量
HC-SFS
1000 r/min
系列

中慣性
中容量
HC-SFS
2000 r/min
系列

中慣性
中容量
HC-SFS
3000 r/min
系列

超低慣性
中容量
HC-RFS
3000 r/min
系列

扁平型
中容量
HC-UFS
3000 r/min
系列

扁平型
中容量
HC-UFS
2000 r/min
系列

低慣性
中容量
HC-LFS
2000 r/min
系列

▲ 對應的放大器為特殊產品

伺服放大器 /伺服電機匹配一覽

伺服放大器

伺服電機

MR-J2S-

MR-J2S-Super 系列

20B 40B 60B 70B 100B 200B 350B 500B 700B

電機容量
（kw）
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6.0

8.0

12.0

15.0

20.0

25.0

30.0

37.0

30.0

37.0

7.0

11.0

15.0

22.0

30.0

37.0

30.0

37.0

45.0

50.0

5.0

7.0

11.0

15.0

22.0

30.0

37.0

30.0

37.0

45.0

55.0

電機容量
（kw）

MR-J2-Super 系列

500B 700B 11KB 15KB 22KB 30KB 37KB 30KB4 37KB4 45KB4 55KB4

HA-LFS601

HA-LFS801

HA-LFS12K1

HA-LFS15K1

HA-LFS20K1

HA-LFS25K1

HA-LFS30K1

HA-LFS37K1

HA-LFS30K14

HA-LFS37K14

HA-LFS701M

HA-LFS11K1M

HA-LFS15K1M

HA-LFS22K1M

HA-LFS30K1M

HA-LFS37K1M

HA-LFS30K1M

HA-LFS37K1M

HA-LFS45K1M

HA-LFS50K1M

HA-LFS502

HA-LFS702

HA-LFS11K2

HA-LFS15K2

HA-LFS22K2

HA-LFS30K2

HA-LFS37K2

HA-LFS30K24

HA-LFS37K24

HA-LFS45K24

HA-LFS50K24

低慣性

中大容量

HA-LFS

1000 r/min

系列

低慣性

中大容量

HA-LFS

1500 r/min

系列

低慣性

中大容量

HA-LFS

2000 r/min

系列

伺服放大器

伺服電機

MR-J2S-

MR-J2-Jr 系列

電機容量
(kW)

伺服放大器

伺服電機

MR-J2-

03B5

緊湊型
小容量
HC-AQ系列

HC-AQ0135D

HC-AQ0235D

HC-AQ0335D

0.01

0.02

0.03

注﹕絕對系統不能用于MR-J2B-03B5。
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外形尺寸

CPU模塊 Q172CPUNCPU模塊 Q173CPUN

串行絕對同步編碼器接口模塊 Q172EX伺服外部信號接口模塊 Q172LX

安裝手動脈衝發生器接口模塊 Q173PX
表示控制櫃的頂部﹐或是

走線槽部分的位置。

運動CPU模塊

基板單元  Q3□B/Q6□B
4-固定螺絲（M4×14）

 基板單元

運動
控制器

控制櫃

注1﹕不拆下相鄰的單元﹐安裝擴展電纜的情況下為20mm以上。
注2﹕走線槽的高度50mm以上的情況下為40mm以上。

(單位 : mm)

CPU基板 擴展基板

Q35B Q38B Q312B

W

Ws

H

Hs

Q65B Q68B Q612B

245

224.5

328

308

439

419

245

222.5

328

306

439

417

98

80
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串行ABS同步編碼器 MR-HENC

有效尺寸

軸斷面 斷面B－B

鍵盤凹槽尺寸圖

手動脈衝發生器 MR-HDP01
軸斷面

3-M4 螺栓 L10 項目 規格
每轉脈衝數

A﹐B相輸出電壓

壽命

允許軸負重

使用溫度

消耗電流（DC5V）

重量

25 PLS/rev（4倍增為100 PLS/rev）

輸入電壓﹕－1V以上 （注）

超過100萬次轉動（200r/min）

徑向負重﹕最大19.6N

橫向負重﹕最大9.8N

-10℃∼60℃

0.06 A以下

0.4 kg

注﹕使用外部電源的時候請使用5V電源。

項目 規格
分辨率

增加方向

保護結構

允許軸負重

允許轉動數

允許的角加速度

使用溫度

消耗電流（DC5V）

重量

16384 PLS/rev

CCW（從軸端看）

IP52

徑向負重﹕最大98N

橫向負重﹕最大49N

4300 r/min

40000 rad/s2

-5℃∼55℃

0.15 A

1.5 kg

分線單元 Q173DV 電池單元 Q170BAT
（固定螺絲 M5×14） （固定螺絲 M5×14）

(單位 : mm)
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MEAS-Qmotion (0502) 內容如有更改，恕不另行通知

三菱電機自動化（香港）有限公司 ：香港北角電氣道169號宏利保險中心10樓   電話：(852) 2887 8870   傳真：(852) 2887 7984
三菱電機自動化（上海）有限公司 ：上海市漕寶路103號自動化儀表城5號樓1-3層   郵編：200233   電話：(021) 6120 0808   傳真：(021) 6121 2444
北京辦事處 ：北京市東城區建國門內大街18號恆基中心辦公樓第一座9樓   郵編：100005   電話：(010) 6518 8830   傳真：(010) 6518 8030
成都辦事處 ：成都市人民南路二段18號川信大廈23樓B-1座   郵編：610016   電話：(028) 8619 9730   傳真：(028) 8619 9805
深圳辦事處 ：深圳市人民南路天安國際大廈A座13層01-04室   郵編：518005   電話：(0755) 2518 6386   傳真：(0755) 8218 4776
大連辦事處 ：大連經濟技術開發區東北三街5號   郵編：116600   電話：(0411) 8765 5951   傳真：(0411) 8765 5952
天津辦事處 ：天津市河北區獅子林大街200號泰鴻大廈909-910室   郵編：300143   電話：(022) 2635 9090   傳真：(022) 2635 9050
網址：http://www.mitsubishielectric-automation.cn


