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1 Σ Ⅴ系列驱动器1  Σ-Ⅴ系列驱动器
2

 Σ-Ⅴ系列主要用于需要“高速、高频度、高定位精度”系列 要用于需要 高速 高频度 高定位精度
的场合，该伺服单元可以在最短的时间内最大限度地发
挥机械性能，有助于提高生产效率。



1 1 伺服单元型号说明1.1  伺服单元型号说明
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1 2 伺服单元各部分的名称1.2  伺服单元各部分的名称
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1 2 伺服单元各部分的名称1.2  伺服单元各部分的名称
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1 3 面板操作按键功能说明1.3  面板操作按键功能说明
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1 4 功能的切换1.4  功能的切换
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1 5 面板状态显示说明1.5  面板状态显示说明
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1 5 面板状态显示说明1.5  面板状态显示说明
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1 6 辅助功能一览1.6  辅助功能一览
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1 6 1 Fn000报警记录显示1.6.1  Fn000报警记录显示
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1 6 2 JOG运行Fn0021.6.2  JOG运行Fn002
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1 6 3 参数设定值的初始化Fn0051.6.3  参数设定值的初始化Fn005
13



1 7 PN参数模式操作示例1.7  PN参数模式操作示例
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1 7 PN参数模式操作示例1.7  PN参数模式操作示例
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1 7 1 位置控制模式参数设置1.7.1  位置控制模式参数设置
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参数No. 名称 设定单位 出厂值 设定值 设定说明

Pn000 功能选择 —— 0000 0010 位置控制（脉冲序列指令），正转指令时正
转）

Pn170 免调整类开关 —— 1401 2101 使免调整功能有效 根据负载大小进行参数Pn170 免调整类开关 1401 2101 使免调整功能有效，根据负载大小进行参数
调整

Pn200 位置控制指令
形态选择开关

—— 0000 1 默认是符号+脉冲，正逻辑； 例上位机提
供指令形态为CW+CCW，正逻辑的设置形态选择开关 供指令形态为CW CCW，正逻辑的设置

Pn20E 电子齿轮比
（分子）

1 4 8192 设定值以13位编码器为例，即为电机编码
器分辨率

P 210 电子齿轮比 1 1 5000 设定电机转 圈所需的脉冲数Pn210 电子齿轮比
（分母）

1 1 5000 设定电机转一圈所需的脉冲数

Pn212 编码器分频脉
冲数

1P/Rev 2048 1250 设定编码器每圈脉冲数经伺服驱动器倍频反
馈给上位机冲数 馈给上位机

Pn50A 输入信号选择1 —— 2100 8100 内部参数设置允许正转侧驱动

Pn50B 输入信号选择2 —— 6543 6548 内部参数设置允许反转侧驱动



1 7 2 速度控制模式参数设置1.7.2  速度控制模式参数设置
17

参数No. 名称 设定单位 出厂值 设定值 设定说明

Pn000 功能选择 —— 0000 0000 位置控制（脉冲序列指令），正转指令时正
转）

Pn170 免调整类开关 —— 1401 2101 使免调整功能有效 根据负载大小进行参数Pn170 免调整类开关 1401 2101 使免调整功能有效，根据负载大小进行参数
调整

Pn212 编码器分频脉
冲数

1P/Rev 2048 1250 设定编码器每圈脉冲数经伺服驱动器倍频反
馈给上位机冲数 馈给上位机

Pn300 速度指令输入
增益

0.01V/
额定转速

600 1000 例：以指令为DC10V时，电机以额定转速
运行

P 50A 输入信号选择1 2100 8100 内部参数设置允许正转侧驱动Pn50A 输入信号选择1 —— 2100 8100 内部参数设置允许正转侧驱动

Pn50B 输入信号选择2 —— 6543 6548 内部参数设置允许反转侧驱动

参数No. 名称 设定单位 出厂值 设定值 设定说明参数 名称 设定单位 出厂值 设定值 设定说明

Pn000 功能选择 —— 0000 0000 位置控制（脉冲序列指令），正转指令时正
转）



1 7 3 增益参数调整1.7.3  增益参数调整
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参数No. 名称 设定单位 出厂值 设定值 设定说明参数 名称 设定单位 出厂值 设定值 设定说明

Pn100 速度环增益 0.1Hz 400 1000 加大数字增益增强，增益
越强电机响应性越好，但
增益过大电机会有震动

1、将Pn170
第0位设置为0，
使免调整功能使免调整功能
无效；

2、使用安川

Pn101 速度环积分时间
参数

0.01ms 2000 1500 减小数字增益增强，增益
越强电机响应性越好，但
增益过大电机会有震动 使用

调试软件进行
转动惯量及增
益自整定；

Pn102 位置环增益 0.1/s 400 1000 加大数字增益增强，增益
越强电机响应性越好，但
增益过大电机会有震动

3、手动进行
在线增益微调

Pn103 转动惯量 ％ 100 150 先使用安川调试软件进行
自动整定，再进行手动微
调

Pn401 扭矩指令滤波时
间参数

0.01ms 100 30 减小数字增益增强，增益
越强电机响应性越好，但
增益过大电机会有震动



1 7 4 常用参数Pn000的设置1.7.4  常用参数Pn000的设置
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1、控制方式选择



1 7 5 参数Pn000电机方向的选择设置1.7.5  参数Pn000电机方向的选择设置
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1 7 6 Pn200位置控制指令脉冲形态选择开关1.7.6   Pn200位置控制指令脉冲形态选择开关
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1 7 7 常用参数Pn50A的设置1.7.7  常用参数Pn50A的设置
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1、伺服ON信号设定



1 7 8 常用参数Pn50A、Pn50B超程设置1.7.8   常用参数Pn50A、Pn50B超程设置
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1 8 UN监视一览1.8  UN监视一览
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1 8 1 常用监视参数Un000电机转速显示1.8.1  常用监视参数Un000电机转速显示
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1 8 2 常用监视参数Un009累积负载率显示1.8.2  常用监视参数Un009累积负载率显示
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1 8 3 常用监视参数Un00A再生负载率显示1.8.3  常用监视参数Un00A再生负载率显示
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2 Σ Ⅴ伺服电机产品体系2  Σ-Ⅴ伺服电机产品体系
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2 1 SGMJV型中惯量 小容量2.1  SGMJV型中惯量 小容量
29

5系列小功率SGMJV 50W 750W• 5系列小功率SGMJV：50W—750W
• 瞬时最大扭矩（额定比350%）
• 配有高分辨率的串行编码器（20位）
• 最高转速达6000min-1最高转速达



2 1 1 SGMJV型号的判别方法2.1.1  SGMJV型号的判别方法
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2 1 2 SGMJV型额定值和规格2.1.2  SGMJV型额定值和规格
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2 2 SGMGV型中惯量 中容量2.2  SGMGV型中惯量 中容量
32

5系列中惯量SGMGV 300W 15 0KW• 5系列中惯量SGMGV：300W—15.0KW
• 各种机械的进给轴驱动用（高速进给）
• 配有高分辨率的串行编码器（20位）
• 最高转速达3000min -1最高转速达



2 2 1 SGMGV型号的判别方法2.2.1  SGMGV型号的判别方法
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2 2 2 SGMGV型额定值和规格2.2.2  SGMGV型额定值和规格
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3 接线与连接3  接线与连接
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3 1 电源线连接3.1  电源线连接
36

单相200V电源接线 注意： 三相200V电源接线单相 电源接线 注意
1.供电电源为单相

200V时，电源接线
时 端子上不需接

相 电源接线

电源端 驱动器端 电源端 驱动器端
时L3端子上不需接
线，只需将驱动器
Pn00B参数默认

电源端 驱动器端 电源端 驱动器端

L L1 R L1
Pn00B参数默认
0000改成0101即可；

2.控制电源接线端子

N L2 S L2

L3 T L3
L1C与L2C接200V
电源；

3 供电电源允许偏差

FG 外壳接地端
子

FG 外壳接地
端子

3.供电电源允许偏差
±10%L L1C R L1C

N L2C T L2CN L2C T L2C



3 2 伺服电机与驱动器连接3.2  伺服电机与驱动器连接
37

编码器线 注意： 动力线
1.编码器线需带屏
蔽双绞电缆线，外
屏蔽与两端端子外

电机侧 驱动器
侧CN2
接口

电机侧 驱动器
侧≥750 850≤ ≥750 850≤

屏蔽与两端端子外
壳需连接可靠；
2.动力线电机侧小

接口（W）（W） （W） （W）

1 4 1 1 A U动力线电机侧小
功率4号端子、大功
率D端子连接线连
接到驱动器外壳接

2 9 2 2 B V
5 1 5 3 C W

接到驱动器外壳接
地；6 2 6 4 D 接地端

子

插头
外壳

10 插头
外壳

5 E 接刹车
电源6 F外壳 外壳 电源6 F



3 3 输入输出信号（CN1）连接器的排列3.3  输入输出信号（CN1）连接器的排列
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3 4 模拟量输入回路3.4  模拟量输入回路
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3 5 位置指令输入回路3.5  位置指令输入回路
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3 5 1 线性驱动输出的连接示例3.5.1  线性驱动输出的连接示例
41



3 5 2 集电极开路输出的连接示例3.5.2  集电极开路输出的连接示例
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3 6 增量式编码器连接示例3.6  增量式编码器连接示例
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4 试运行4  试运行
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一、试运行前的检查与注意事项



4 1 原点搜索定位（Fn003）4.1  原点搜索定位（Fn003）
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4 1 1 原点搜索定位（Fn003）操作4.1.1  原点搜索定位（Fn003）操作
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4 2 根据上位机指令进行伺服电机单体的试运行4.2  根据上位机指令进行伺服电机单体的试运行
47



4 2 1 输入信号回路的连接和状态确认4.2.1  输入信号回路的连接和状态确认
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4 2 1 输入信号回路的连接和状态确认4.2.1  输入信号回路的连接和状态确认
49



4 2 1 输入信号回路的连接和状态确认4.2.1  输入信号回路的连接和状态确认
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4 2 1 输入信号回路的连接和状态确认4.2.1  输入信号回路的连接和状态确认
51



4 3 速度控制时的试运行4.3  速度控制时的试运行
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4.4  以上位机进行位置控制、以伺服单元进行速度
控制时的试运行

53



4 5 位置控制时的试运行4.5  位置控制时的试运行
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4 5 位置控制时的试运行4.5  位置控制时的试运行
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4 6 将伺服电机与机械连接后的试运行4.6  将伺服电机与机械连接后的试运行
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4 6 将伺服电机与机械连接后的试运行4.6  将伺服电机与机械连接后的试运行
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4 6 将伺服电机与机械连接后的试运行4.6  将伺服电机与机械连接后的试运行
58



4 7 常见警报的原因及处理措施4.7  常见警报的原因及处理措施
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4 7 常见警报的原因及处理措施4.7  常见警报的原因及处理措施
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4 7 常见警报的原因及处理措施4.7  常见警报的原因及处理措施
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4 7 常见警报的原因及处理措施4.7  常见警报的原因及处理措施
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4 7 常见警报的原因及处理措施4.7  常见警报的原因及处理措施
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4 7 常见警报的原因及处理措施4.7  常见警报的原因及处理措施
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4 7 常见警报的原因及处理措施4.7  常见警报的原因及处理措施
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4 7 常见警报的原因及处理措施4.7  常见警报的原因及处理措施
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