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คู่มือ ผูใ้ช้ ทางเทคนิค 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

คํานํา 

สรุป 

ขอ ขอบคุณ ทีW เลือก ซืZอ เซอร์ โว ไดรฟc ซีรีส์  XDQ1!
คู่มือ นีZ เปeน คู่มือ ฉบับ ยอ่ สําหรับ เซอร์ โว ไดรฟc ซีรีส์  XDQ1 ให้ คําแนะนํา เกีWยวกับ ข้อมูล ผลิตภัณฑ์  การ ติดตัZง  การ เดินสาย  กา รดี บัก 
และ การ แก้ไข ข้อผิดพลาด ทัWวไป 
เพืWอ การใช้งาน เซอร์ โว ไดรฟc ซีรีส์  XDQ1 อยา่ง ถูกต้อง  โปรด อ่าน คู่มือ นีZ อยา่ง ละเอียด  หาก มี ข้อสงสัย เกีWยวกับ ฟUงก์ชัน และ 
ประสิทธิภาพ  โปรด ติดต่อ เจ้าหน้าทีW ฝXายสนับสนุน ทางเทคนิค ของ เรา  และ โปรด เก็บ คู่มือ นีZ ไว้ ใน ทีW ปลอดภัย เพืWอให้ หยิบ อ้างอิง ได้ 
สะดวก 

ข้อควรระวัง 

เพืWอ อธิบาย รายละเอียด ของ ผลิตภัณฑ์  ภาพประกอบ ใน คู่มือ บาง ภาพ แสดง สภาพ ทีW ถอด ฝาครอบ หรือ ฝาครอบ นิรภัย ออก 
เมืWอ ใช้งาน ผลิตภัณฑ์  โปรด ติด ตัZงตัว เครืWอง หรือ ฝาครอบ ตาม ข้อกําหนด  และ ใช้งาน ตาม เนืZอหา ใน คู่มือ 

ภาพประกอบ ใน คู่มือ นีZ ใช้ เพืWอ การอธิบาย เท่านัZน  และ อาจ แตกต่าง จาก ผลิตภัณฑ์ ทีW ท่าน สัWงซืZอ 
เนืZอหา ใน คู่มือ นีZ อาจ มี การเปลีWยนแปลง ตาม การ อัปเกรด ผลิตภัณฑ์ หรือ การ เปลีWยน ข้อกําหนด  เพืWอ ความสะดวก และ 
ความถูกต้อง ของ คู่มือ 
หาก ต้องการ สัWง คู่ มือใหม ่เนืWองจาก ชํารุด หรือ สูญหาย  โปรด ติดต่อ ตัวแทน ประจํา ภูมิภาค  หรือ ติดต่อ ศูนย์ บริการ ลูกค้า ของ เรา 
โดยตรง 
หาก ยัง พบ ปUญหา ใน การใช้งาน  โปรด ติดต่อ ศูนย์ บริการ ลูกค้า ของ บริษัท 

สญัลักษณ์ 

สญัลักษณ์ ชืWอ หมายเหต ุ

อันตราย ข้อความ ทีW ขึZนต้น ด้วย สัญลักษณ์ นีZ แสดงถึง อันตราย ร้ายแรง  ซึWง หาก ไม ่หลีกเลีWยง จะ 
ทําให้ เสียชีวิต หรือ บาดเจ็บสาหัส 

คําเตือน 
ข้อความ ทีW ขึZนต้น ด้วย สัญลักษณ์ นีZ แสดงถึง อันตราย ระดับปานกลาง หรือ ตpา  ซึWง หาก 
ไม ่หลีกเลีWยง อาจ ทําให้ บาดเจ็บ เล็กน้อย ถึง ปานกลาง 

ข้อควรระวัง 
ข้อความ ทีW ขึZนต้น ด้วย สัญลักษณ์ นีZ แสดงถึง ความเสีWยง  ซึWง หาก เพิกเฉย อาจ ทําให้ 
อุปกรณ์ เสียหาย  ข้อมูล สูญหาย  ประสิทธิภาพ ลดลง  หรือ เกิดผล ทีW คาดไมถึ่ง 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

อุณหภูมิ สูง ข้อความ ทีW ขึZนต้น ด้วย สัญลักษณ์ นีZ แสดงว่า อุปกรณ์ มี ความร้อน สูง  หาก เพิกเฉย อาจ 
เกิด แผล ไหม้ หรือ ไฟไหม้ 

สําคัญ 
ข้อความ ทีW ขึZนต้น ด้วย สัญลักษณ์ นีZ แสดงถึง ข้อควรระวัง และ ข้อจํากัด ทีW ต้อง 
ปฏิบัติตาม  และ ยัง อาจ แสดงถึง ข้อควรระวัง 
เชน่  การ แจ้ง คําเตือน ทีW ไม ่ทําให้ อุปกรณ์ เสียหาย 

คําแนะนํา ข้อความ ทีW ขึZนต้น ด้วย สัญลักษณ์ นีZ แสดงถึง ข้อมูล เพิWมเติม ของ เนืZอหาหลัก  เพืWอ เน้นยqา 
และ เสริม เนืZอหาหลัก 

เวอรช์ัน ของ คู่มือ ผูใ้ช้ 

วันทีW หมายเลข เวอรช์ัน ราย การปรบัปรุง 
ฉบับ พิมพ์ ครัZงแรก 
1. เพิWม อินพุต อนาล็อก และ พัลส์ ความเร็ว สูง 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ข้อควรระวัง ด้าน ความปลอดภัย 

ข้อควรระวัง ทัWวไป 

อันตราย 

ห้าม ถอด ฝาครอบ  สาย เคเบิล  คอนเนค เตอร์  และ อุปกรณ์ เสริม  ขณะ ไดรฟc จ่ายไฟ อยู ่

ห้าม ต่อ แหล่ง จ่ายไฟ สาม เฟส เข้ากับ ขัZว ต่อ เอาต์พุต  U, V, W ของ ไดรฟc 

ตัด แหล่ง จ่ายไฟ อยา่ง น้อย  5 นาที  ตรวจสอบ ว่า ไฟ แสดง สถานะ ไฟฟ[า  (CHARGE) ดับ แล้ว 
จึง เดินสาย และ ตรวจสอบ  (แม้ ตัด ไฟ แล้ว  อาจ ยังมี แรงดัน สูง ค้าง อยู ่ภายใน ไดรฟc  ดังนัZน ห้าม 
สัมผัส ขัZว ต่อ ไฟฟ[า ขณะ ไฟ  (CHARGE) ยัง ติด อยู ่)

คําเตือน 

ใช้ แหล่ง จ่ายไฟ ทีW มี ข้อกําหนด  (จํานวน เฟส  แรงดัน  ความถีW  AC/DC) ตรง กับ ผลิตภัณฑ์ 

ต้อง ต่อ ขัZว กราวด์ ของ ไดรฟc และ มอเตอร์ เข้ากับ หลัก ดิน 

ห้าม ถอด ชิZนสว่น  ซอ่ม  หรือ ดัดแปลง ผลิตภัณฑ์ โดย ไม ่ได้รับอนุญาต 
ห้าม ทําให้ สาย เคเบิล เสียหาย หรือ ดึง แรง  ห้าม ออกแรง กด สาย มากเกินไป  ห้าม แขวน ของ 
หนัก บน สาย  และ ห้าม ให้ ประตู ตู้ หนีบ สาย 
ห้าม สัมผัส ภายใน ไดรฟc 
เมืWอ เริWม เดิน เครืWองหลัง ต่อ เข้ากับ เครืWองจักร  ต้อง แนใ่จ ว่า สามารถ หยุด ฉุกเฉิน อุปกรณ์ ได้ 
ตลอดเวลา 

ข้อควรระวัง 

ขณะ จ่ายไฟ หรือ หลัง ตัด ไฟ ใหม ่ๆ   ฮี ทซิงก์  ตัว ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที ฟ  ตัว ต้านทาน 
ไดนามิก เบรก ภายนอก  มอเตอร์  ฯลฯ  อาจ มี อุณหภูมิ สูง  ให้ ใช้ มาตรการป[องกัน  เชน่ 
ติดตัZง ฝาครอบ  เพืWอ ป[องกัน มือ และ ชิZนสว่น  (สาย เคเบิล  ฯลฯ ) สัมผัส โดยไมตั่Zงใจ 

ใช้ อุปกรณ์ ทีW มี ฉนวน สองชัZน หรือ ฉนวน เสริม สําหรับ แหล่ง จ่ายไฟ วงจร ควบคุม 

ห้าม ใช้ ไดรฟc และ มอเตอร์ ทีW ชํารุด หรือ มี ชิZนสว่น ขาดหาย 
ห้าม ใช้ ผลิตภัณฑ์ นีZ ใกล้ บริเวณ ทีW มี นqา กระเด็น  สภาพแวดล้อม ทีW มี การ กัดกรอ่น  ก๊าซ 
ไวไฟ  หรือ วัสดุ ติดไฟ 
ห้าม สัมผัส ไดรฟc และ มอเตอร์ ขณะ มือ เปjยก 
ติดตัZง วงจร หยุด ฉุกเฉิน ภายนอก  เพืWอให้ ตัด แหล่ง จ่ายไฟ และ หยุด การทํางาน ได้ ทันที เมืWอ 
เกิด ความผิดปกติ 

เมืWอ ใช้งาน ใน สภาพ แหล่ง จ่ายไฟ ไม ่ดี  ให้ ติดตัZง อุปกรณ์ ป[องกัน  (AC รี แอ คเตอร์  ฯลฯ )
เพืWอให้ แรงดัน ไฟ อินพุต อยู ่ภายใน 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ชว่ง ความผันผวน ของ แรงดัน ทีW กําหนด 
ใช้ ฟhลเตอร์ กรอง สัญญาณรบกวน  ฯลฯ  เพืWอ ลด ผลกระทบ จาก สัญญาณรบกวน 
แมเ่หล็ก ไฟฟ[า 
ใช้ ไดรฟc และ มอเตอร์ ตาม ชุด จับคู่ ทีW กําหนด 

ข้อควรระวัง ใน การ จัดเก็บ และ ขนสง่ 

ข้อควรระวัง 

จัดเก็บ ตามคําแนะนํา บน บรรจุภัณฑ์ ด้านนอก  และ ห้าม วาง นqาหนัก บน ผลิตภัณฑ์ 
มากเกินไป 
จัดวาง ผลิตภัณฑ์ นีZ ใน สภาพแวดล้อม ดังต่อไปนีZ :

บริเวณ ทีW ไม ่โดน แสงแดด โดยตรง 
บริเวณ ทีW ไม ่มี ก๊าซ กัดกรอ่น และ ก๊าซ ไวไฟ 

บริเวณ ทีW ไม ่มี นqา  นqามัน  สารเคมี  ฯลฯ  กระเด็น ใส ่
ไม ่มี อุปกรณ์ ทีW สร้าง สนามแมเ่หล็ก แรง สูง อยู ่ใกล้เคียง 

บริเวณ ทีW อุณหภูมิ แวดล้อม ไม ่เกิน ข้อกําหนด ของ ผลิตภัณฑ์ 

บริเวณ ทีW ความชืZนสัมพัทธ์ ไม ่เกิน ข้อกําหนด ของ ผลิตภัณฑ์ และ ไม ่มี การควบแนน่ 

บริเวณ ทีW มี ฝุXน  เกลือ  และ ผง โลหะ น้อย 
บริเวณ ทีW การ สัWนสะเทือน หรือ แรง กระแทก ไม ่เกิน ข้อกําหนด ของ ผลิตภัณฑ์ 

ข้อควรระวัง ใน การ ติดตัZง 

ข้อควรระวัง 

ติดตัZง ไดรฟc ใน ตู้ ควบคุม ทีW ป[องกัน อัคคีภัย และ ป[องกัน ทาง ไฟฟ[า ได้ 

ติดตัZง ไดรฟc และ มอเตอร์ ใน ตําแหนง่ ทีW รับ นqาหนัก ได้ เพียงพอ 
ติดตัZง ผลิตภัณฑ์ นีZ ใน สภาพแวดล้อม ดังต่อไปนีZ :

บริเวณ ทีW ไม ่โดน แสงแดด โดยตรง 
บริเวณ ทีW ไม ่มี นqา  นqามัน  สารเคมี  ฯลฯ  กระเด็น ใส ่
บริเวณ ทีW ไม ่มี ก๊าซ กัดกรอ่น และ ก๊าซ ไวไฟ 
ไม ่มี อุปกรณ์ ทีW สร้าง สนามแมเ่หล็ก แรง สูง อยู ่ใกล้เคียง 

บริเวณ ทีW อุณหภูมิ แวดล้อม ไม ่เกิน ข้อกําหนด ของ ผลิตภัณฑ์ 

บริเวณ ทีW ความชืZนสัมพัทธ์ ไม ่เกิน ข้อกําหนด ของ ผลิตภัณฑ์ และ ไม ่มี การควบแนน่ 

บริเวณ ทีW มี ฝุXน  เกลือ  และ ผง โลหะ น้อย 
บริเวณ ทีW การ สัWนสะเทือน หรือ แรง กระแทก ไม ่เกิน ข้อกําหนด ของ ผลิตภัณฑ์ 

ห้าม ปhดกัZน ชอ่ง อากาศ เข้า และ ออก  และ ห้าม ให้ สิWงแปลกปลอม เข้าไป ใน ไดรฟc และ มอเตอร์ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ห้าม เหยียบ ผลิตภัณฑ์ หรือ วาง ของ หนัก บน ไดรฟc 
ติดตัZง ไดรฟc ตาม ทิศทาง ทีW กําหนด 
ต้อง เว้น ระยะหา่ง ตามทีW กําหนด ระหว่าง ไดรฟc กับ ผนัง ด้านใน ของ ตู้ ควบคุม และ 
เครืWองจักร อืWน 

ข้อควรระวัง ใน การ เดินสาย 

ข้อควรระวัง 

ห้าม เดินสาย ระหว่าง ไดรฟc กับ มอเตอร์ ผา่น แมก เนติ กค อน แทคเตอร์ 

ต่อ ขัZว ต่อ ไฟฟ[า และ ขัZว ต่อ มอเตอร์ ให้ แนน่หนา 
เว้น ระยะหา่ง อยา่ง น้อย  10mm ระหว่าง ไดรฟc กับ ตู้ ควบคุม หรือ อุปกรณ์ อืWน 

เว้น พืZนทีW เดินสาย ด้านบน และ ด้านล่าง ไดรฟc อยา่ง น้อย  30mm
ความ ยาว สาย เอน โค้ด เดอร์ สูงสุด คือ  20m
ใช้ สาย คู่ บิด เกลียว แบบ มี ชีลด์ สําหรับ สาย สัญญาณ และ สาย เอน โค้ด เดอร์  และ ต่อ 
กราวด์ชีลด์ ทัZงสอง ด้าน 
ลด ความถีW ใน การ เปhด /ปhดไฟ ให้ น้อยทีWสุด 

ข้อควรระวัง ใน การใช้งาน 

ข้อควรระวัง 

เพืWอ ป[องกัน อุบัติเหตุ  ให้ ทดสอบ เซอร์ โว มอเตอร์ แบบ ไม ่มี โหลด  (ไม ่ต่อ กับ เครืWองจักร )

เมืWอ ติดตัZง เข้ากับ เครืWองจักร และ เริWม เดินเครืWอง  ให้ ตัZงค่า พารามิเตอร์ ผู้ใช้ ให้ เหมาะกับ 
เครืWองจักร ไว้ ล่วงหน้า 
ระหว่าง การ เดิน เครืWองแบบ  JOG และ การ กลับ จุด อ้างอิง  สัญญาณ ห้าม ขับ ด้าน หมุน 
เดินหน้า  (P-OT) และ ห้าม ขับ ด้าน หมุน ถอยหลัง  (N-OT) จะ ไม ่มีผล 

เมืWอ ใช้ มอเตอร์ กับ แกน แนวตัZง  ให้ ติดตัZง อุปกรณ์ นิรภัย เพืWอ ป[องกัน ชิZนงาน ตก เมืWอ เกิด 
อลาร์ม หรือ การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ 
และ ตัZงค่า การ หยุด แบบ  S-OFF เมืWอ เกิด การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ 
เมืWอ ไม ่ได้ ทําการ ปรับ จูน อัตโนมัติ  ต้อง ตัZงค่า อัตราสว่น โมเมนต์ ความเฉืWอย ให้ ถูกต้อง เพืWอ 
ป[องกัน การ สัWนสะเทือน 
เมืWอ เกิด อลาร์ม  ให้ รีเซ็ต หลังจาก ตรวจสอบ สาเหตุ และ แนใ่จ ว่า ปลอดภัย แล้ว 

ห้าม ใช้ เบรก ค้าง ตําแหนง่  (holding brake) ของ มอเตอร์ สําหรับ การ เบรก ตามปกติ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ข้อควรระวัง ใน การ บาํรุงรกัษา 

คําเตือน 

ให้ ชา่งเทคนิค ผู้เชีWยวชาญ เปeน ผู้ตรวจสอบ 
เมืWอ ทดสอบ ความต้านทาน ฉนวน ของ ไดรฟc  ให้ ตัด การ เชืWอมต่อ ทัZงหมด กับ ไดรฟc ก่อน 

เมืWอ เปลีWยน ไดรฟc  ให้ ถ่ายโอน พารามิเตอร์ ผู้ใช้ ของ ไดรฟc เดิม ไป ยัง ไดรฟc ใหม ่ แล้วจึง เริWม 
เดินเครืWอง ใหม ่
ห้าม เช็ดตัว เครืWอง หรือ แผง วงจร  (PCB) ด้วย นqามันเบนซิน  ทินเนอร์  แอลกอฮอล์  กรด 
หรือ สาร ทําความสะอาด ทีW เปeน ด่าง  เพืWอ ป[องกันตัว เครืWอง เปลีWยนสี หรือ แตกหัก 
ห้าม ถอด ชิZนสว่น มอเตอร์ โดย ไม ่ได้รับอนุญาต 
ห้าม เปลีWยน การ เดินสาย ขณะ จ่ายไฟ อยู ่

ข้อควรระวัง ใน การ กําจัด ทิZง 

ข้อควรระวัง 

เมืWอ กําจัด ผลิตภัณฑ์ ทิZง  ให้ กําจัด เปeน ขยะ อุตสาหกรรม ทัWวไป  สําหรับ การ เก็บ รวบรวม และ 
นํา ผลิตภัณฑ์ อิเล็กทรอนิกส์ กลับมา ใช้ ใหม ่ โปรด ปฏิบัติ ตามกฎหมาย และ ข้อบังคับ ท้องถิWน 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

สารบัญ 
คํานํา 

สรุป 
ข้อควรระวัง 
สัญลักษณ์ 
เวอร์ชัน ของ คู่มือ ผู้ใช้ 

ข้อควรระวัง ด้าน ความปลอดภัย 

ข้อควรระวัง ทัWวไป 
ข้อควรระวัง ใน การ จัดเก็บ และ ขนสง่ 
ข้อควรระวัง ใน การ ติดตัZง 
ข้อควรระวัง ใน การ เดินสาย 
ข้อควรระวัง ใน การใช้งาน 
ข้อควรระวัง ใน การ บํารุงรักษา 
ข้อควรระวัง ใน การ กําจัด ทิZง 

บท ทีW  1 ภาพรวม ผลิตภัณฑ์ 

1.1 การ ตรวจสอบ ผลิตภัณฑ์ 
1.2 ชุด ประกอบ เซอร์ โว 
1.3 แผน่ ป[าย และ รุน่ ของ ไดรฟc 
1.4 แผน่ ป[าย และ รุน่ ของ มอเตอร์ 
1.5 ชืWอ สว่นประกอบ ต่างๆ  ของ ไดรฟc 
1.6 พิกัด และ ข้อกําหนด 
1.7 ขนาด ของ ไดรฟc 
1.8 สว่นประกอบ ของ ระบบ 
1.9 ตาราง เปรียบเทียบ รุน่ 

บท ทีW  2 การ ติดตัZง 

2.1 ข้อควรระวัง 
2.2 ประเภท และ ทิศ ทางการ ติดตัZง 
2.3 ขนาด รู ยึด 
2.4 ระยะหา่ง ใน การ ติดตัZง 

บท ทีW  3 การ เดินสาย และ การ เชืWอมต่อ 
3.1 ข้อควรระวัง ใน การ เดินสาย 

3.2 การ เดินสาย วงจร หลัก 

3.1.1 ข้อควรระวัง ทัWวไป 
3.1.2 มาตรการป[องกัน สัญญาณรบกวน 

3.1.3 การ ต่อ ลง ดิน 

3.2.1 การ จัดวาง และ นิยาม ขัZว ต่อ 
3.2.2 คําแนะนํา การ เดินสาย 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

3.3 การ ต่อ สายไฟ วงจร หลัก 
3.4 คําอธิบาย ขัZว ต่อ มอเตอร์ 

3.5 การ ต่อ สายไฟ มอเตอร์ 

3.6 การ ต่อสาย เอน โค้ด เดอร์ มอเตอร์ 

3.7 การ ต่อสาย  I/O

3.8 การ ต่อสาย สืWอสาร 

3.9 ตัวอยา่ง การ เดินสาย ควบคุม ตําแหนง่ 
3.10 ตัวอยา่ง การ เดินสาย ควบคุม ความเร็ว /แรง บิด 

บท ทีW  4 การใช้งาน แผง ควบคุม 

4.1 แผง ควบคุม 

4.2 โหมด แสดง สถานะ 
4.3 โหมด พารามิเตอร์ 
4.4 โหมด มอนิเตอร์ 

4.5 ฟUงก์ชัน เสริม 

3.2.3 ข้อกําหนด สาย เคเบิล 

3.4.1 ขัZว ต่อ แบบ ปลั]ก เสียบ  (ซ็อกเก็ต มอเตอร์ หน้า แปลน  60/80)
3.4.2 ขัZว ต่อ แบบ ปลั]ก เอ วิ เอ ชัWน  (ซ็อกเก็ต มอเตอร์ หน้า แปลน  130)

3.5.1 สายไฟ แบบ ปลั]ก เสียบ  (มอเตอร์ หน้า แปลน  60/80)
3.5.2 สายไฟ แบบ ปลั]ก เอ วิ เอ ชัWน 

3.6.1 อินเทอร์เฟซ เอน โค้ด เดอร์  CN2 ฝUW ง ไดรฟc 

3.6.2 สาย เอน โค้ด เดอร์ แบบ ปลั]ก เสียบ  (มอเตอร์  60/80)
3.6.3 สาย เอน โค้ด เดอร์ แบบ ปลั]ก เอ วิ เอ ชัWน 
3.6.4 การ ติดตัZง หรือ เปลีWยน แบตเตอรีW 

3.7.1 การ จัดเรียง ซ็อกเก็ต ขัZว ต่อ ของ คอนเนค เตอร์  CN1
3.7.2 คําอธิบาย สัญญาณ ของ คอนเนค เตอร์  CN1
3.7.3 คําแนะนํา การ เดินสาย 
3.7.4 การ เดิน สายเบรก 

3.8.1 การ เดินสาย สืWอสาร  RS485 & CAN
3.8.2 การ เชืWอมต่อ กับ  PC

4.1.1 คําอธิบาย องค์ประกอบ ของ แผง ควบคุม 
4.1.2 คําอธิบาย การ แสดงผล ของ แผง ควบคุม 

4.4.1 วิธีใช้ งานการ มอนิเตอร์ 
4.4.2 คําอธิบาย เนืZอหา การ มอนิเตอร์ 

4.5.1 Fn000（การแสดง ประวัติ อลาร์ม ）
4.5.2 Fn002（โหมด การ เดิน เครืWองแบบ  JOG）
4.5.3 Fn004（การ เดินเครืWอง  PJOG）

4.5.4 Fn005（คืน ค่า พารามิเตอร์ เปeน ค่า จาก โรงงาน ）
4.5.5 Fn006（การ ล้าง ประวัติ อลาร์ม ）
4.5.6 Fn010（การ กําหนด ค่า เริWมต้น ข้อมูล เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท ）
4.5.7 Fn011（การ รีเซ็ต อลาร์ม เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท ）
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

บท ทีW  5 ฟUงก์ชัน และ การ ตัZงค่า 
5.1 การ ตัZงค่า แหล่ง จ่ายไฟ 
5.2 การ ตัZงค่า ทิศ ทางการ หมุน ของ มอเตอร์ 
5.3 การ ตัZงค่า การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ 

5.4 การ ตัZงค่า วิธี หยุด มอเตอร์ 

5.5 เบรก ค้าง ตําแหนง่ 

5.6 การ ตัZงค่า เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท 

5.7 การ กําหนด สัญญาณ  IO

5.8 การ จํากัด แรง บิด 

5.9 ซอฟต์ สตาร์ท 
5.10 ฟUงก์ชัน รองรับ  SEMIF47

5.11 การ ตัZงค่า ตรวจจับ โอเวอร์ โหลด มอเตอร์ 

บท ทีW  6 การ แสดงผล และ การใช้งาน 

6.1 การ ตัZงค่า ฟUงก์ชัน พืZนฐาน ทัWวไป 

4.5.8 Fn021（การ ตัZงค่า ห้าม เขียน พารามิเตอร์ ）
4.5.9 Fn02F（ซอฟต์แวร์ รีเซ็ต ）
4.5.10 Fn030（แสดง เวอร์ชัน ซอฟต์แวร์ ของ ไดรฟc ）
4.5.11 Fn050（การตรวจวัด ความเฉืWอย ของ โหลด ）

5.3.1 ภาพรวม ฟUงก์ชัน 

5.3.2 การ ต่อ สัญญาณ โอเวอร์ แทร เวล 
5.3.3 การ เลือก เปhด /ปhด ฟUงก์ชัน ป[องกัน การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ 

5.4.1 วิธี หยุด มอเตอร์ เมืWอ เกิด อลาร์ม /เซอร์ โว  OFF
5.4.2 วิธี หยุด มอเตอร์ เมืWอ เกิด โอเวอร์ แทร เวล 
5.4.3 การ ตัZงค่า ขีดจํากัด แรง บิด ขณะ เบรก ด้วย แรง บิด ย้อนกลับ 

5.5.1 ภาพรวม ฟUงก์ชัน 
5.5.2 ลําดับ การทํางาน ของ เบรก 
5.5.3 สัญญาณ เอาต์พุต ควบคุม เบรก （BK）

5.5.4 การ ตัZงค่า เบรก  ON/OFF (เมืWอ มอเตอร์ หยุด )
5.5.5 การ ตัZงค่า เบรก  ON/OFF (เมืWอ เซอร์ โว มอเตอร์ กําลัง หมุน )

5.6.1 การ เลือก เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท 
5.6.2 อลาร์ม เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท 

5.7.1 การ กําหนด สัญญาณ อินพุต 
5.7.2 การ กําหนด สัญญาณ เอาต์พุต 

5.8.1 ขีดจํากัด แรง บิด ภายใน 
5.8.2 ขีดจํากัด แรง บิด ภายนอก 

5.10.1 ไฟ ดับ ชัWวขณะ 
5.10.2 การ ตัZงค่า การ จัดการ เมืWอ ไฟ ดับ ชัWวขณะ 

6.1.1 การ เลือก โหมด ควบคุม 
6.1.2 การ ตัZงค่า เซอร์ โว  ON
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

6.2 การควบคุม ตําแหนง่ 

6.3 การทํางาน ควบคุม ความเร็ว  (ความเร็ว ภายใน )

6.4 การทํางาน ควบคุม แรง บิด  (แรง บิด ภายใน )

บท ทีW  7 การ เดิน เครืWองแบบ  JOG

7.1 การ เตรียมการ เดิน เครืWองแบบ  JOG
7.2 การ ตรวจสอบ การ เดิน เครืWองแบบ  JOG

7.3 การ เดิน มอเตอร์ แบบ เดีWยว 

7.4 การทดลอง เดิน มอเตอร์ พร้อม ชิZนสว่น เครืWองกล 

7.5 การ เดิน เครืWองแบบ  PJOG (FN00A)

บท ทีW  8 การ ปรับ จูน 

8.1 สรุป 

6.2.1 การ ตัZงค่า พารามิเตอร์ 
6.2.2 การ ตัZงค่า เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ 
6.2.3 คําสัWง ตําแหนง่ 

6.2.4 การ ตัZงค่า ฟUงก์ชัน ปรับ ความนุม่นวล 
6.2.5 สัญญาณ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน （COIN）

6.2.6 สัญญาณ ใกล้ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จ （NEAR）

6.3.1 การ ตัZงค่า พารามิเตอร์ 
6.3.2 การ ตัZงค่า สัญญาณ อินพุต 
6.3.3 ซอฟต์ สตาร์ท 

6.3.4 เอาต์พุต สัญญาณ เอน โค้ด เดอร์ 
6.3.5 สัญญาณ ความเร็ว ตรง ตามคําสัWง  VCMP

6.4.1 การ ตัZงค่า พารามิเตอร์ 
6.4.2 การ ตัZงค่า สัญญาณ อินพุต 

7.3.1 รายการ ทีW ต้อง ตรวจสอบ ก่อน การทํางาน 
7.3.2 วิธี การทํางาน 
7.3.3 การ เดินเครืWอง  JOG（Fn002）

7.4.1 ข้อควรระวัง 
7.4.2 รายการ ทีW ต้อง ตรวจสอบ ก่อน การทํางาน 
7.4.3 ขัZนตอน 

7.5.1 รายการ ทีW ต้อง ตรวจสอบ ก่อน การทํางาน 
7.5.2 พารามิเตอร์ ทีW เกีWยวข้อง 
7.5.3 การทํางาน 
7.5.4 วิธี การทํางาน 
7.5.5 การ เดินเครืWอง  PJOG

8.1.1 ข้อมูล พืZนฐาน 

8.1.2 แผนภาพ การควบคุม เซอร์ โว 
8.1.3 ผัง ขัZนตอน การ ปรับ ตัZง 
8.1.4 ข้อควรระวัง 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

8.2 การตรวจจับ ความเฉืWอย ของ โหลด  (FN050)

8.3 โหมด การ ปรับ จูน 

8.4 ฟUงก์ชัน การ ประยุกต์ใช้ 

8.5 การ ลด การ สัWนสะเทือน 

บท ทีW  9 การสืWอสาร  MODBUS

9.1 อินเทอร์เฟซ การสืWอสาร  RS485

9.2 พารามิเตอร์ การสืWอสาร 
หมายเหตุ : สําหรับ การสืWอสาร  CAN โปรด ดู คู่มือ การสืWอสาร  CAN 9.3
โปรโตคอล การสืWอสาร 

9.4 แอดเดรส การสืWอสาร 

บท ทีW  10 อลาร์ม 

10.1 คําอธิบาย ระดับ อลาร์ม 
10.2 ราย กา รอ ลาร์ม 
10.3 การ แก้ไขปUญหา อลาร์ม 
10.4 การแสดง คําเตือน 
10.5 รายการ คําเตือน 
10.6 การ แก้ไขปUญหา คําเตือน 

บท ทีW  11 พารามิเตอร์ 

8.2.1 คําอธิบาย การตรวจจับ ความเฉืWอย ของ โหลด 
8.2.2 ขัZนตอน การตรวจจับ ความเฉืWอย ของ โหลด 

8.3.1 การ ปรับ จูน อัตโนมัติ （Fn060）

8.3.2 การ ปรับ จูน อัตโนมัติ แบบ พารามิเตอร์ ขัZนสูง （Fn062）

8.3.3 การ ปรับ จูน แบบ พารามิเตอร์ เดียว 
8.3.4 การ ปรับ จูน ด้วย ตนเอง 

8.4.1 การสลับ เกน 
8.4.2 การสลับ  P/PI
8.4.3 ฟjด ฟอร์เวิร์ด 
8.4.4 การ ชดเชย แรงเสียดทาน 
8.4.5 การ ชดเชย แรง บิด โหลด 
8.4.6 การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล 

8.5.1 ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ 

8.5.2 การ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW กลาง 
8.5.3 การ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา 

9.1.1 การ เชืWอมต่อ การสืWอสาร 

9.3.1 ความหมาย ของ การเข้ารหัส 

9.3.2 โครงสร้าง ไบต์ 
9.3.3 โครงสร้าง ข้อมูล การสืWอสาร 

9.3.4 การ จัดการ ข้อผิดพลาด ใน การสืWอสาร 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

11.1 วิธี อ่าน รายการ พารามิเตอร์ 
11.2 การแสดง พารามิเตอร์ 
11.3 พารามิเตอร์ 

บท ทีW  12 ภาคผนวก 

12.1 รายการ พารามิเตอร์ มอนิเตอร์ 
12.2 รายการ พารามิเตอร์ ฟUงก์ชัน เสริม 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

บท ทีW  1 ภาพรวม ผลิตภัณฑ์ 

1.1 การ ตรวจสอบ ผลิตภัณฑ์ 

เพืWอ ป[องกัน ความผิดพลาด ใน การสัWงซืZอ และ จัดสง่ ผลิตภัณฑ์  โปรด ตรวจสอบ รายการ ใน ตาราง ด้านล่าง อยา่ง ละเอียด 

รายการ หมายเหต ุ
ผลิตภัณฑ์ ทีW ได้รับ ตรง กับ รุน่ ทีW 
ต้องการ ซืZอ หรือไม ่

ตรวจสอบ รุน่ ผลิตภัณฑ์ บน แผน่ ป[าย ของ มอเตอร์ และ ไดรฟc แยกกัน  โดย ดู 
คําอธิบาย รุน่ ใน หัวข้อ ถัดไป 

เพลา มอเตอร์ หมุน ได้ คล่อง หรือไม ่ หมุน เพลา มอเตอร์ ด้วยมือ  หาก หมุน ได้ คล่อง แสดงว่า เพลา มอเตอร์ ปกติ  แต่ 
มอเตอร์ ทีW มี เบรก แมเ่หล็ก ไฟฟ[า จะ หมุน ด้วยมือ ไม ่ได้ !

ภายนอก มี ความเสียหาย หรือไม ่ ตรวจสอบ ด้วย สายตา ว่า มี ความเสียหาย หรือไม ่

มี สกรู หลวม หรือไม ่ ใช้ ไขควง ตรวจสอบ ว่า สกรู ยึด เซอร์ โว ไดรฟc หลวม หรือไม ่

หาก พบ กรณี ใด ข้างต้น  โปรด ติดต่อ ตัวแทนจําหนา่ย หรือ ผู้ผลิต เพืWอ แก้ไข อยา่ง เหมาะสม 

1.2 ชุด ประกอบ เซอร ์โว 

ชุด เซอร์ โว ทีW สมบูรณ์ ควร ประกอบด้วย รายการ ดังต่อไปนีZ 
รายการ หมายเหต ุ

เซอร์ โว ไดรฟc และ เซอร์ โว มอเตอร์ ทีW จับคู่ กัน 
สายไฟ มอเตอร์  UVW (อุปกรณ์ เสริม ): ปลาย ด้าน หนึWง  U, V, W, PE ต่อ เข้ากับ ไดรฟc  อีก ด้าน ต่อ เข้ากับ มอเตอร์ 

CN1 ใช้ คอนเนค เตอร์  44-PIN หรือ สาย ควบคุม  (อุปกรณ์ เสริม )
สาย เอน โค้ด เดอร์ มอเตอร์  (อุปกรณ์ เสริม ): ปลาย ด้าน หนึWง ต่อ เข้ากับ  CN2 (คอนเนค เตอร์  6-PIN) ของ ไดรฟc 
และ อีก ด้าน ต่อ เข้ากับ มอเตอร์ 
คอนเนค เตอร์  5 PIN สําหรับ  CN3 (Mini USB Type B) (อุปกรณ์ เสริม )
คอนเนค เตอร์  RJ45 สําหรับ  CN4 และ  CN5 ใช้ สืWอสาร ทัWวไป  (RS-485, CAN) (อุปกรณ์ เสริม )
อินพุต ไฟ ของ ไดรฟc : ขัZว ต่อ แบบ เสียบ เร็ว  10PIN
（L1�L2�（L3）�P�C�N�U�V�W�PE）

ช่วง กําลัง  (ตัว เครืWอง ) แรงดัน อินพุต เบรก สญัญาณ วงจร หลัก ของ มอเตอร ์
≤750W（ชนิด  A）

1KW≤（ชนิด  B）≤2KW
ก้าน กด พลาสติก 
คู่มือ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

1.3 แผน่ ป[าย และ รุน่ ของ ไดรฟc 

แผน่ ป[าย 

รุน่ 

รหสั 
ผลิตภัณฑ์ 

ซรีสี ์
ผลิตภัณฑ์ ตัว คัWน กําลัง 

ประเภท 
อินเทอรเ์ฟซ ระดับ 

แรงดัน ตัว คัWน รหสั 
โรงงาน 

XD: เซอร์ 
โว ไดรฟc 

ซีรีส์ 
Q1

P：พัลส์  E：
EtherCAT

ชนิด มาตรฐาน 
ไม ่มี รหัส โรงงาน 
ไมต้่อง พิจารณา 
หลัก นีZ 

ชนิด มาตรฐาน 
ไม ่มี รหัส 
โรงงาน  ไมต้่อง 
พิจารณา หลัก นีZ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

1.4 แผน่ ป[าย และ รุน่ ของ มอเตอร ์

แผน่ ป[าย 

รุน่ 

ตัว คัWน ตัว คัWน 

ชืWอ หมายเหต ุ
รหสั ผลิตภัณฑ์ XM: เซอร์ โว มอเตอร์ 

ซรีสี ์ผลิตภัณฑ์ ซีรีส์  Q1
ความเฉืWอย A：ความเฉืWอย ตpา 

H：ความเฉืWอย สูง 
G：ความเฉืWอย ปานกลาง 

หน้า แปลน 60：หน้า แปลน  60
130：หน้า แปลน  130

80：หน้า แปลน  80

แรงดัน พิกัด 
กําลัง พิกัด 

ความเรว็ พิกัด 

ตัวเลือก ไม ่มี  มี เบรก มี ซีล นqามัน 
มี เบรก และ ซีล นqามัน 

เอน โค้ด เดอร ์ เอน โค้ด เดอร์ แมเ่หล็ก แบบ แอบ โซ ลู 
ทร อบ เดียว  17-bit 2
เอน โค้ด 
เดอร์  23-bit

รอบ เดียว แบบ 
ออปติคอล 

เอน โค้ด เดอร์ แมเ่หล็ก แบบ แอบ โซ ลู ทร อบ 
เดียว  17-bit/หลาย รอบ  16-bit 3

เอน โค้ด เดอร์ ออปติคอล หลาย รอบ  23-bit

เพลา เอาต์พุต หน้า แปลน 
มี เกลียว ตรง เพลา , รอ่ง ลิWม ,

เพลา ตรง  มี รอ่ง ลิWม  ไม ่มี เกลียว 

การ ปรบั แต่ง พิเศษ ว่าง : ชนิด มาตรฐาน 
�� สําหรับ รุน่ เฉพาะ  โปรด 
สอบถาม ผู้ผลิต 

หมายเหตุ :
1. รุน่ ของ ไดรฟc และ มอเตอร์ อาจ มี การ อัปเดต  โปรด สอบถาม บริษัท เพืWอ ดู รุน่ ทีW ใช้ รว่มกัน ได้ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

1.5 ชืWอ สว่นประกอบ ต่างๆ  ของ ไดรฟc 

ขัZว ต่อ วงจร หลัก （L1/L2/L3）
ใช้ สําหรับ อินพุต แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก 

คอนเนค เตอร ์สืWอสาร อนุกรม 
（CN4/CN5）
ขัZว ต่อ การสืWอสาร  RS485 และ  CAN การ แสดงผล /ปุXม แผง ควบคมุ 

ใช้ แสดง สถานะ  SERVOPACK หมายเลข อลาร์ม  และ พารามิเตอร์ 
ปุXม แผง ควบคมุ 
ใช้ ตัZงค่า พารามิเตอร์ 

คอนเนค เตอร ์คอมพิวเตอร ์（CN3）
คอนเนค เตอร์  USB สําหรับ ต่อ คอมพิวเตอร์ 

คอนเนค เตอร ์เอน โค้ด เดอร ์（CN2）
ต่อ เข้ากับ เอน โค้ด เดอร์ ใน เซอร์ โว มอเตอร์ 

ฉลาก ผลิตภัณฑ์ 

ขัZว ต่อตัว ต้านทาน ร ีเจน เนอ เร ท ีฟ （P/C）
ต่อตัว ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที ฟ ภายนอก 

ขัZว ต่อ เซอร ์โว มอเตอร ์（U/V/W/PE）
ขัZว ต่อ สําหรับ สาย วงจร หลัก ของ เซอร์ โว มอเตอร์  (สายไฟ )

ป[าย คําเตือน และ ข้อควรระวัง 
ไฟ แสดง ประจุ 

ไฟ ติด เมืWอ จ่ายไฟ วงจร หลัก  และ ติดค้าง 
ตราบทีW ตัวเก็บ ประจุ ภายใน ยังมี ประจุ  ดังนัZน 
ห้าม สัมผัส  SERVOPACK แม้ ตัด ไฟ แล้ว หาก 
ไฟ ยัง ติด อยู ่

ขัZว กราวด์ 
ต้อง ต่อ เพืWอ ป[องกัน ไฟฟ[า ดูด 

คอนเนค เตอร ์สญัญาณ （CN1）
ใช้ สําหรับ สัญญาณ อินพุต คําสัWง และ สัญญาณ 
I/O ลําดับ การทํางาน 

1.6 พิกัด และ ข้อกําหนด 

รุน่ ไดรฟc : XDQ1-
กระแส ต่อเนืWอง  [Arms]
ตัว เครืWอง ชนิด  A ชนิด  B
แหล่ง จ่ายไฟ อินพุต 1PH AC200V～230V, 50Hz/60Hz（ชนิด  A）

1/3PH AC200V～230V, 50Hz/60Hz（ชนิด  B）

วิธี การควบคุม การควบคุม แบบ  SVPWM
การ ป[อน กลับ เอน โค้ด เดอร์ แบบ สืWอสาร อนุกรม 

เอน โค้ด เดอร์ แมเ่หล็ก  17-bit
เอน โค้ด เดอร์ ออปติคอล  23-bit

สภาวะ การใช้งาน ขณะ ทํางาน อุณหภูมิ 
ความชืZน 5％~95％RH（ไม ่มี การควบแนน่  ไม ่เปeน นqาแข็ง ）

การ จัดเก็บ อุณหภูมิ 
ความชืZน 5％~95％RH（ไม ่มี การควบแนน่  ไม ่เปeน นqาแข็ง ）

ระดับ การป[องกัน 
ความสูง จาก ระดับนqาทะเล ตpากว่า  1000m
ทน การ สัWนสะเทือน 
ทน แรง กระแทก 
ระบบ ไฟฟ[า ระบบ  TN
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

โครงสร้าง การ ติดตัZง ยึด ฐาน 
สมรรถนะ ชว่ง ควบคุม ความเร็ว 

ความผันผวน ของ ความเร็ว 

±0.01% หรือ น้อยกว่า ของ ความเร็ว พิกัด  (โหลด ผันผวน : 0% ถึง  100%)
0.1% หรือ น้อยกว่า ของ ความเร็ว พิกัด  (แรงดัน ผันผวน : ±10%)
± 0.1% หรือ น้อยกว่า ของ ความเร็ว พิกัด  (อุณหภูมิ ผันผวน : 25�
±25�)

การ ตัZงค่า ซอฟต์ สตาร์ท 0～10s (ตัZงค่า เรง่ และ ลด ความเร็ว แยกกัน ได้ )
สัญญาณ อินพุต ชว่ง แรงดัน ใช้งาน : 24 VDC±20%

จํานวน ชอ่ง อินพุต : 6
สัญญาณ อินพุต  ได้แก่  /S-ON (เปhด ใช้งาน เซอร์ โว ), /C-SEL (สลับ 
โหมด ควบคุม ), P-OT (ห้าม ขับ ด้าน เดินหน้า ), N-OT (ห้าม ขับ ด้าน 
ถอยหลัง ), /CLR (ล้าง ค่า ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ ), /ALM-RST
(รีเซ็ต อลาร์ม ) ฯลฯ 

สัญญาณ เอาต์พุต ชว่ง แรงดัน ใช้งาน : 5 VDC～30 VDC
จํานวน ชอ่ง เอาต์พุต : 4
สัญญาณ เอาต์พุต  ได้แก่  ALM (อลาร์ม เซอร์ โว ), BK
(สัญญาณ เบรก ค้าง ตําแหนง่ ), CZ (สัญญาณ พัลส์  Z), COIN
(กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน ) ฯลฯ 

การสืWอสาร การสืWอสาร  RS485 แบบ  MODBUS
ต่อ กับ  PC เพืWอ สืWอสาร กับ ซอฟต์แวร์  XPView

CAN（อุปกรณ์ เสริม ） การสืWอสาร  CANopen
การ แสดงผล ตัว แสดงผล  7 สว่น  5 หลัก 
ไฟ แสดง สถานะ 
แผง ควบคุม 4 ปุXม 
การ เบรก แบบ รี เจน เนอ เร ที ฟ ตัว ต้านทาน เบรก ภายนอก 
ฟUงก์ชัน ป[องกัน กระแส เกิน  แรงดัน เกิน  แรงดัน ตpา  โอเวอร์ โหลด  รี เจน เนอ เร ที ฟ 

ผิดปกติ  ความเร็ว เกิน  ฯลฯ 
ฟUงก์ชัน ชว่ยเหลือ การ เดิน เครืWองแบบ  JOG รีเซ็ต ค่า จาก โรงงาน  บันทึก อลาร์ม  ระบุ 

ความเฉืWอย ของ โหลด  การ ปรับ จูน อัตโนมัติ  ฯลฯ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

1.7 ขนาด ของ ไดรฟc 

ตัว เครืWอง ชนิด  A: กําลัง พิกัด ≤750W

ตัว เครืWอง ชนิด  B: กําลัง พิกัด  >750W
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

1.8 สว่นประกอบ ของ ระบบ 

เบรก เกอร ์
แบบ โม ลด์ เคส 
ป[องกัน สายไฟ โดย ตัด วงจร 
เมืWอ ตรวจ พบ กระแส เกิน 
ฟhลเตอร ์กรอง 
สญัญาณรบกวน 
กําจัด สัญญาณรบกวน ภาย นอกจาก 
สายไฟ 

แมก เนติ กค อน แทคเตอร ์
เปhด และ ปhด เซอร์ โว  ติดตัZง 
เซิร์จ แอบ ซอร์บ เบอร์ ด้วย 

แหล่ง จ่ายไฟ 
220 VAC เฟส เดียว /สาม เฟส 

กล่อง แบตเตอรีW 
(เมืWอ ใช้ เอน โค้ด เดอร์ แบบ 
แอบ โซ ลูท )

ตัวควบคมุ 
หลัก 

สาย เชืWอมต่อ สาํหรบั 
คอมพิวเตอร ์

คอมพิวเตอรส์ว่นบุคคล 

คอมพิวเตอร ์

สาย สญัญาณ  I/O

เซอร ์โว ไดรฟc ซรีสี ์

ตัว ต้านทาน ร ีเจน เนอ เร ท ีฟ 

สาย เอน โค้ด เดอร ์สาย วงจร หลัก 
ของ เซอร ์โว มอเตอร ์

การจัดระบบ ขัZนตpา 
การจัดระบบ ขัZนตpา ต้อง มี สว่นประกอบ ดังต่อไปนีZ เปeน อยา่ง น้อย 

ชืWอ หมายเหตุ 
แหล่ง จ่ายไฟ AC 200V～240V เฟส เดียว /สาม เฟส , -15%～+10%, 50Hz/60Hz

เบรก เกอร์ 
ใช้  MCB ชนิด  Type C เพืWอ ป[องกัน สายไฟ และ ตัด วงจร เมืWอ กระแส เกิน  พิกัด 
กระแส ขัZนตpา ของ 
เบรก เกอร์ ขึZนอยูกั่บ รุน่ ของ ไดรฟc 

ฟhลเตอร์ กรอง 
สัญญาณรบกวน 

เพืWอ ป[องกัน สัญญาณรบกวน ภาย นอกจาก สายไฟ  พิกัด กระแส คือ  10A หรือ 
20A

แมก เนติ กค อน 
แทคเตอร์ ควบคุม การ เปhด -ปhด วงจร อินพุต 

ตัว ต้านทาน รี 
เจน เนอ เร ที ฟ 
ภายนอก 

ต่อตัว ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที ฟ ระหว่าง ขัZว  P และ  C ค่า ตpาสุด ขึZนอยูกั่บ รุน่ ของ 
ไดรฟc 
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XDQ1-04 1PH AC 200V～240V -- 30Ω 10A 

XDQ1-08 1PH AC 200V～240V 50Ω／60W 30Ω 20A 

XDQ1-10 1/3 PH AC 200V～240V 50Ω／80W 20Ω 20A 

XDQ1-15 1/3 PH AC 200V～240V 50Ω／80W 20Ω 30A 

XDQ1-20 1/3 PH AC 200V～240V 50Ω／80W 20Ω 30A 

 

 

    
 

  

1PH 

AC220V 

XDQ1-04□□ 400W XMQ1-H60A04B30□□□ LQ1-P0M0A-□□ 

LQ1-P0B0A-□□ 

LQ1-E0A0-□□ 

LQ1-E0B0-□□ 

XDQ1-08□□ 750W XMQ1-H80A08B30□□□ LQ1-P0M0B-□□ 

LQ1-P0B0B-□□ 1/3 PH 

AC220V 

XDQ1-10□□ 1KW XMQ1-H80A10B30□□□ 

XDQ1-10□□ 1KW XMQ1-A130A10B20□□□ LQ1-P0M2C-□□ 

LQ1-P0B2C-□□ 

LQ1-E0A2-□□ 

LQ1-E0B2-□□ XDQ1-10□□ 850W XMQ1-G130A10B15□□□ 

XDQ1-15□□ 1.5KW XMQ1-A130A15B20□□□ LQ1-P0M2D-□□ 

LQ1-P0B2D-□□ XDQ1-20□□ 2KW XMQ1-A130A20B20□□□ 

XDQ1-20□□ 1.3KW XMQ1-G130A13B15□□□ 

 

 

 

 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ไดรฟc เซอร์ โว ไดรฟc ซีรีส์  Q1
มอเตอร์ ใช้ รว่มกับ เซอร์ โว มอเตอร์ ซีรีส์  Q1

ตัวควบคุม อุปกรณ์ สําหรับ ใช้งาน เซอร์ โว และ โปรแกรม การ เคลืWอนทีW เชิงกล 

เครืWอง มือดี บัก บน  PC ซอฟต์แวร์  XPView บน  PC

สาย เคเบิล สาย เอน โค้ด เดอร์  สายไฟ มอเตอร์  สาย ควบคุม  สาย สืWอสาร  ฯลฯ 

ข้อกําหนด อุปกรณ์ ต่อ พ่วง พืZนฐาน 

รุน่ แรงดัน บสั ตัว ต้านทาน ร ีเจน เนอ เร ท ีฟ 
ความต้านทาน 

1.9 ตาราง เปรยีบเทยีบ รุน่ 

แรงดัน รุน่ ไดรฟc กําลัง รุน่ มอเตอร์ รุน่ สายไฟ รุน่ สาย เอน โค้ด 
เดอร์ 

หมายเหตุ :
① □□ ใน รุน่ ไดรฟc : □ แทน ตัวเลือก  เชน่  ชนิด แรงดัน  ชนิด การ รับ คําสัWง  ฯลฯ  ของ ไดรฟc 
② □□□ ใน รุน่ มอเตอร์ : □ แทน ชนิด ปลาย เพลา และ ตัวเลือก  เชน่  เบรก  ซีล นqามัน  IP67 ฯลฯ 
③ □□ ใน รุน่ สาย : □ แทน ความ ยาว  (เชน่  01, 05, 08, 12 ฯลฯ  โดย  01 คือ ความ ยาว  1m และ  A5 (0.5m), B5 (1.5m), C5
(2.5m), D5 (3.5 m)) หนว่ย เปeน เมตร  มี สาย แบบ ยืดหยุน่ ด้วย  ระบุ ด้วย  "-RX"
④ โปรด ระวัง สายไฟ ของ มอเตอร์ ทีW มี เบรก  และ สาย เอน โค้ด เดอร์ ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท  สําหรับ 



 

22 
 Xarp Intelligence 2021 

 

 
 

 

 

 

�  

 

�  

 

� 

 

 

 

 

   

 

 

 

 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

รายละเอียด สาย เคเบิล  โปรด ดู คําอธิบาย สาย เคเบิล ใน หัวข้อ ถัดไป 

บท ทีW  2 การ ติดตัZง 

2.1 ข้อควรระวัง 

ข้อควรระวัง 

เมืWอ ติดตัZง ใกล้ แหล่ง ความร้อน : เพืWอให้ อุณหภูมิ รอบ ไดรฟc อยู ่ใน เงืWอนไข สภาพแวดล้อม  ให้ 
ควบคุม อุณหภูมิ ทีW เพิWมขึZน จาก การแผร่ังสี ความร้อน หรือ การพา ความร้อน ของ แหล่ง 
ความร้อน 
เมืWอ ติดตัZง ใกล้ แหล่ง การ สัWนสะเทือน : ติด ตัZงตัว ลด การ สัWนสะเทือน ทีW พืZนผิว ยึด ไดรฟc  เพืWอ 
ป[องกัน การ สัWนสะเทือน สง่ ถึง ไดรฟc 
อืWนๆ : ห้าม ติดตัZง ใน ทีW อุณหภูมิ และ ความชืZน สูง  ทีW มี หยดนqา หรือ นqามัน ตัด กระเด็น  ทีW มี ฝุXน 
หรือ ผง เหล็กใน อากาศ มาก  ทีW มี ก๊าซ กัดกรอ่น  และ ทีW สัมผัส รังสี 

2.2 ประเภท และ ทิศ ทางการ ติดตัZง 

ไดรฟc เปeน แบบ ยึด ฐาน  ควร ยึด บน พืZนผิว โลหะ ทีW ทาสี  รูป ทีW  2-1 เปeน แผนภาพ การ ติดตัZง ไดรฟc ใน แนวตัZง 

และ ให้ ด้านหน้า  (ด้าน เดินสาย ) ของ ไดรฟc หัน เข้าหา ผู้ปฏิบัติงาน  ยึด อุปกรณ์ กับ พืZนผิว ด้วย รู ยึด  2 หรือ 
3 รู  (จํานวน รู ขึZนอยูกั่บ ขนาด กําลัง ของ ไดรฟc )

รูป ทีW  2-1 การ ติดตัZง แบบ ยึด ฐาน แนวตัZง 

ฐาน 

ทิศทาง ลม 

ทิศทาง ลม 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

2.3 ขนาด รู ยดึ 

ใช้ รู ยึด  2~4 รู ต่อ อุปกรณ์ และ ยึด ให้ แนน่ กับ พืZนผิว  ขณะ ติดตัZง ให้ เตรียม ไขควง ทีW ยาว กว่า ความลึก ของ 
อุปกรณ์ 

รูป ทีW  2-2 การ ติดตัZง แบบ ยึด ฐาน แนวตัZง 

ขนาด ติดตัZง ชนิด  A ขนาด ติดตัZง ชนิด  B ขนาด ติดตัZง ชนิด  C

2.4 ระยะหา่ง ใน การ ติดตัZง 

การ ติดตัZง 
ไดรฟc ตัว เดยีว 

เมืWอ ติดตัZง ไดรฟc ตัว เดียว ใน ตู้ ควบคุม  ให้ เว้นระยะ ตาม รูป ทีW  2-3

รูป ทีW  2-3 การ ติดตัZง ไดรฟc ตัว เดียว ใน ตู้ ควบคุม 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ระยะ เผืWอ เดินสาย 

การ ติดตัZง 
ไดรฟc 
หลาย ตัว 

เมืWอ ติดตัZง ไดรฟc หลาย ตัว ใน ตู้ ควบคุม  ให้ เว้นระยะ ตาม รูป ทีW  2-4

รูป ทีW  2-4 การ ติดตัZง ไดรฟc หลาย ตัว ใน ตู้ ควบคุม 

คําแนะนํา 

เมืWอ ติดตัZง ไดรฟc ซีรีส์  Q1 หลาย ตัว  ห้าม ติดตัZง ชิด กัน 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

บท ทีW  3 การ เดินสาย และ การ เชืWอมต่อ 

3.1 ข้อควรระวัง ใน การ เดินสาย 

3.1.1 ข้อควรระวัง ทัWวไป 

อันตราย 

ห้าม เปลีWยน การ เดินสาย ขณะ จ่ายไฟ  เพืWอ ป[องกัน ไฟฟ[า ดูด หรือ การ บาดเจ็บ 

คําเตือน 

ให้ ชา่งเทคนิค ผู้เชีWยวชาญ เปeน ผู้ เดินสาย หรือ ตรวจสอบ 
ตรวจสอบ การ เดินสาย และ แหล่ง จ่ายไฟ อยา่ง รอบคอบ  วงจร เอาต์พุต อาจ ลัดวงจร จาก 
การ เดินสาย ผิด หรือ แรงดัน ผิดปกติ  เมืWอ เกิด ข้อผิดพลาด ดังกล่าว  เบรก จะ ไม ่ทํางาน  จึง 
อาจ ทําให้ เครืWองจักร เสียหาย หรือ บาดเจ็บ ได้ 

เมืWอ ต่อ แหล่ง จ่ายไฟ  AC และ  DC เข้ากับ ไดรฟc  ให้ ต่อ เข้ากับ ขัZว ต่อ ทีW กําหนด 

ข้อควรระวัง 

หลัง ตัด ไฟ อยา่ง น้อย  5 นาที  ให้ ตรวจสอบ ว่า ไฟ แสดง ประจุ  (CHARGE) ดับ แล้ว  จึง เดินสาย 
และ ตรวจสอบ  แม้ ตัด ไฟ แล้ว  อาจ ยังมี แรงดัน สูง ค้าง อยู ่ภายใน ไดรฟc  ดังนัZน ห้าม สัมผัส ขัZว 
ต่อ ไฟฟ[า ขณะ ไฟ  (CHARGE) ยัง ติด อยู ่

ปฏิบัติตาม ข้อควรระวัง และ ขัZนตอน ใน คู่มือ นีZ สําหรับ การ เดินสาย และ การทดลอง เดินเครืWอง 

เดินสาย ให้ ถูกต้อง และ มัWนคง  คอนเนค เตอร์ และ การ จัดเรียง พิน แตก ต่างกัน ตาม รุน่ 
ต้อง ตรวจสอบ การ จัดเรียง พิน กับ เอกสาร ทางเทคนิค ของ รุน่ นัZนๆ 

สําหรับ สาย สัญญาณ อินพุต /เอาต์พุต และ สาย เอน โค้ด เดอร์  ให้ ใช้ สาย คู่ บิด เกลียว แบบ 
มี ชีลด์  หรือ สาย คู่ บิด เกลียว หลาย แกน แบบ ชีลด์ รวม 
สาย วงจร หลัก ของ ไดรฟc ต้อง ทํางาน ได้ ตามปกติ ทีW  75°C

เมืWอ เดินสาย ขัZว ต่อ วงจร หลัก ของ ไดรฟc  ต้อง ปฏิบัติตาม ข้อควรระวัง ต่อไปนีZ 

จ่ายไฟ ให้ ไดรฟc หลัง เดินสาย ทัZงหมด รวมถึง ขัZว ต่อ วงจร หลัก เสร็จ แล้ว 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เมืWอ ขัZว ต่อ วงจร หลัก เปeน แบบ คอนเนค เตอร์  ให้ ถอด คอนเนค เตอร์ ออกจาก ตัว ไดรฟc 
ก่อน เดินสาย 

เสียบ สาย ได้ เพียง  1 เส้น ต่อ ชอ่ง เสียบ สาย  1 ชอ่ง ของ ขัZว ต่อ วงจร หลัก 
ขณะ เสียบ สาย  อยา่ ให้ เส้น ลวด ทีW แตก ออก ของ แกน สาย สัมผัส สาย ข้างเคียง จน 
ลัดวงจร 

ติดตัZง อุปกรณ์ นิรภัย  เชน่  MCB ชนิด  C เพืWอ ป[องกัน การ ลัดวงจร ของ การ เดินสาย 
ภายนอก 

สําคัญ 

ใน การ เดินสาย  ให้ ใช้ สาย เคเบิล ทีW บริษัท กําหนดให้ มาก ทีWสุด 

ขัน สกรู ยึด และ กลไก ล็อก ของ คอนเนค เตอร์ สาย ให้ แนน่  เพืWอ ป[องกัน คอนเนค เตอร์ 
หลุด 
ห้าม ใช้ ท่อ ร้อย สาย เดียวกัน สําหรับ สาย กําลัง  (สาย วงจร หลัก ) และ สาย สัญญาณ  (สาย 
สัญญาณ อินพุต /เอาต์พุต และ สาย เอน โค้ด เดอร์ ) และ ห้าม มัด รวมกัน  เมืWอ แยก สาย กําลัง 
และ สาย สัญญาณ ไว้ คนละ ท่อ  ให้ เว้นระยะ มากกว่า  30cm ใช้  MCB ชนิด  C เพืWอ ป[องกัน 
วงจร หลัก 

ไดรฟc ต่อ ตรง กับ แหล่ง จ่าย ไฟฟ[า ทัWวไป  โดย ไม ่ใช้ หม้อแปลง แยก วงจร  เพืWอ ป[องกัน 
อุบัติเหตุ จาก การสัมผัส กัน ระหว่าง ระบบ เซอร์ โว กับ ภายนอก  ต้อง ใช้  MCB ชนิด  C

ติดตัZง เบรก เกอร์ กัน ไฟ รัWว  เพืWอให้ ระบบ ปลอดภัย ยิWงขึZน  ให้ ใช้ เบรก เกอร์ กัน ไฟ รัWว ทีW ป[องกัน 
ทัZง โอเวอร์ โหลด และ ลัดวงจร  หรือ ใช้ เบรก เกอร์ กัน ไฟ รัWว สําหรับ ป[องกัน ลัดวงจร ลง ดิน 
รว่มกับ  MCB ชนิด  C

3.1.2 มาตรการป[องกัน สญัญาณรบกวน 

สําคัญ 

ระบบ เซอร์ โว เปeน อุปกรณ์ อุตสาหกรรม  จึง ไม ่มี มาตรการป[องกัน การ รบกวน คลืWนวิทยุ 
เนืWองจาก วงจร หลัก ของ ไดรฟc ใช้ อุปกรณ์ ส วิ ต ชิWง ความเร็ว สูง  อุปกรณ์ ต่อ พว่ง อาจ ได้รับ 
ผลกระทบ จาก สัญญาณรบกวน การ สวิตช์  โปรด ใช้ มาตรการป[องกัน สัญญาณรบกวน เมืWอ ใช้ 
ใกล้ ทีWพักอาศัย หรือ เมืWอ กังวล เรืWอง การ รบกวน คลืWนวิทยุ 

ไดรฟc นีZ มี ไมโคร โปรเซสเซอร์ ใน ตัว  จึง อาจ ได้รับ ผลกระทบ จาก สัญญาณรบกวน ของ อุปกรณ์ 
ต่อ พว่ง  เพืWอ ลด สัญญาณรบกวน ระหว่าง ไดรฟc กับ อุปกรณ์ ต่อ พว่ง  สามารถ ใช้ 
มาตรการป[องกัน ต่อไปนีZ ตาม ความจําเปeน 

ติดตัZง อุปกรณ์ สง่ คําสัWง อินพุต และ ฟhลเตอร์ กรอง สัญญาณรบกวน ให้ ใกล้ ไดรฟc มาก ทีWสุด 

ต้อง ต่อ เซิร์จ แอบ ซอร์บ เบอร์ เข้ากับ คอยล์ ของ รีเลย์  โซ ลิ นอยด์ วาล์ว  และ แมก เนติ กค 
อน แทคเตอร์ 
ห้าม ใส ่สาย กําลัง และ สาย สัญญาณ ไว้ ใน ท่อ เดียวกัน  และ ห้าม มัด รวมกัน  และ ให้ เว้นระยะ 
30cm ขึZนไป ใน การ เดินสาย 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ห้าม ใช้ แหล่ง จ่ายไฟ เดียว กับ เครืWอง เชืWอม  EDM ฯลฯ  แม้ ไม ่ใช ่แหล่ง จ่ายไฟ เดียวกัน  หาก มี 
เครืWอง กําเนิด ความถีW สูง อยู ่ใกล้  ให้ ต่อ ฟhลเตอร์ กรอง สัญญาณรบกวน ทีW ด้าน อินพุต ของ สายไฟ 
วงจร หลัก และ สายไฟ วงจร ควบคุม  สําหรับ วิธี ต่อ ฟhลเตอร์  ดู  "ฟhลเตอร์ กรอง สัญญาณรบกวน "

ต่อ กราวด์ อยา่ง เหมาะสม  สําหรับ การ ต่อ กราวด์  ดู  "3.1.3 การ ต่อ ลง ดิน "

ฟhลเตอร ์กรอง สญัญาณรบกวน 

เพืWอให้ ฟhลเตอร์  EMI ลด สัญญาณรบกวน ของ เซอร์ โว ไดรฟc ได้ อยา่ง มีประสิทธิภาพ สูงสุด  นอกจาก 
การ ติดตัZง และ เดินสาย ตาม คู่มือ ผู้ ใช้แล้ว  ควรระวัง ประเด็น ต่อไปนีZ ด้วย :

1 ต้อง ติดตัZง เซอร์ โว ไดรฟc และ ฟhลเตอร์ กรอง สัญญาณรบกวน บน แผน่ โลหะ เดียวกัน 
2 เดินสาย ให้ สัZน ทีWสุด 
3 แผน่ โลหะ ต้อง ต่อ กราวด์ อยา่ง ดี 
4 ตัว เครืWอง โลหะ หรือ กราวด์ ของ เซอร์ โว ไดรฟc และ ฟhลเตอร์ ต้อง ยึด กับ แผน่ โลหะ อยา่ง แนน่หนา  และ 
ให้ พืZนทีW สัมผัส มาก ทีWสุด 

5 ใช้ สาย ทีW มี ชีลด์ ตาขา่ย ทองแดง สําหรับ สายไฟ มอเตอร์  (ชีลด์ สองชัZน จะ ดี ยิWงขึZน )

6 ชีลด์ ตาขา่ย ทองแดง ทัZงสอง ปลาย ของ สาย มอเตอร์ ต้อง ต่อ กราวด์ ด้วย ระยะสัZน ทีWสุด และ พืZนทีW สัมผัส 
มาก ทีWสุด 

3.1.3 การ ต่อ ลง ดิน 

ปฏิบัติตาม แนว ทางการ ต่อ ลง ดิน ต่อไปนีZ  การ ต่อ ลง ดิน อยา่ง เหมาะสม ยัง ชว่ย ป[องกัน การทํางาน 
ผิดพลาด จาก สัญญาณรบกวน ได้  เมืWอ เดิน สา ยก ราวด์  ให้ ระวัง ดังนีZ :

ความ ต้าน ทา นก ราวด์ ไม ่เกิน  100mΩ
ต้อง ต่อ ลง ดิน ทีW จุด เดียว 

เมืWอ เซอร์ โว มอเตอร์ และ เครืWองจักร ถูก ฉนวน แยก จากกัน  ให้ ต่อ กราวด์ เซอร์ โว มอเตอร์ โดยตรง 

กราวด์ ของ โครง มอเตอร ์หรอื กราวด์ ของ มอเตอร ์

เมืWอ เกิด สญัญาณรบกวน ใน สาย สญัญาณ  I/O
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

หาก มี สัญญาณรบกวน ใน สาย สัญญาณ  I/O ให้ ต่อสาย ชีลด์ ของ สาย สัญญาณ  I/O เข้ากับ เปลือก 
คอนเนค เตอร์ ก่อน ต่อ ลง ดิน  เมืWอ สายไฟ มอเตอร์ ถูก หุ้ม ด้วย ท่อ โลหะ  ให้ ต่อ ลง ดิน แบบ จุด เดียว ทีW 
ปลอก โลหะ และ กล่อง กราวด์ 

การ ยดึ สาย เคเบลิ 
ยึด สว่น ชีลด์ ของ สาย เคเบิล ด้วย ตัว ยึด ทีW นํา ไฟฟ[า  (แค ลมปc สาย ) และ ยึด เข้ากับ แผ ่นก ราวด์ 

เฟอร ์ไรต์ คอยล์ 
แม้ เฟอร์ ไรต์ คอยล์ จะ ใช้ แก้ปUญหา  EMC เฉพาะ กรณี ได้  แต่ ไม ่จําเปeนต้อง ใช้ เสมอไป 

3.2 การ เดินสาย วงจร หลัก 

ขัZว ต่อ วงจร หลัก ประกอบด้วย ขัZว อินพุต แหล่ง จ่ายไฟ  (L1, L2, L3) ขัZว ต่อตัว ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที ฟ 
(P, C) ขัZว เอาต์พุต ไฟ มอเตอร์  (U, V, W) และ ขัZว กราวด์  (PE)

3.2.1 การ จัดวาง และ นิยาม ขัZว ต่อ 

ฝUW ง คอนโทรลเลอร์ 

แผ ่นก ราวด์ 

สาย เคเบิล 

แค ลมปc สาย 

ชิZนสว่น โลหะ ใช้ สําหรับ ยึด 
สว่น ชีลด์ ของ สาย เคเบิล  ระวัง ให้ 
ลอก ฉนวน ทีW ผิว สัมผัส การ ยึด ออก 

สว่น ชีลด์  (ลอกเปลือก สาย ออก )
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ขัZว ต่อ ชืWอ หมายเหต ุ
ขัZว อินพุต 

แหล่ง จ่ายไฟ L1, L2：แบบ  A (≤750W) ไดรฟc ต่อ กับ แหล่ง จ่ายไฟ เฟส เดียว ;

L1, L2, L3：แบบ  B (>750W) ไดรฟc ต่อ กับ แหล่ง จ่ายไฟ เฟส เดียว /
สาม เฟส ได้ ;

ขัZว ต่อตัว 
ต้านทาน รี 

เจน เนอ เร ที ฟ 

ตัว ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที ฟ ภายนอก 

ขัZวลบ 
สําหรับ ต่อ 

บัส  DC

เมืWอ เซอร์ โว ไดรฟc หลาย ตัว ใช้ โครงสร้าง บัส  DC รว่ม  ให้ ต่อ  P และ  N
ของ ไดรฟc ทุก ตัว เข้าด้วยกัน ตามลําดับ  (P ต่อ กับ  P และ  N ต่อ กับ 
N)

ขัZว ต่อ ไฟ 
มอเตอร์ 

ต่อ กับ เฟส  U, V, W ของ มอเตอร์ 

ขัZว กราวด์ ต่อ กับ ขัZว กราวด์ ของ แหล่ง จ่ายไฟ หรือ มอเตอร์  หรือ ต่อ ขัZว กราวด์ 
ของ แหล่ง จ่ายไฟ หรือ มอเตอร์ เข้ากับ ขัZว กราวด์ ทีW ฮี ตซิงก์ ของ ไดรฟc 

3.2.2 คําแนะนํา การ เดินสาย 

เมืWอ เดินสาย คอนเนค เตอร์ ขัZว ต่อ วงจร หลัก ของ  SERVOPACK ต้อง ปฏิบัติตาม ข้อควรระวัง 
ต่อไปนีZ 
ห้าม จ่ายไฟ ให้  SERVOPACK จนกว่า การ เดินสาย ทัZงหมด รวมถึง คอนเนค เตอร์ ขัZว ต่อ วงจร 
หลัก จะ เสร็จ สมบูรณ์ 
ถอด คอนเนค เตอร์ ขัZว ต่อ วงจร หลัก แบบ ถอด ได้ ออกจาก  SERVOPACK ก่อน เดินสาย 

เมืWอ เสียบ สาย  อยา่ ให้ เส้น ลวด แกน ทีW แตก ฝอย สัมผัส  (ลัดวงจร ) กับ สาย ข้างเคียง 

ต้อง เตรียม อุปกรณ์ ต่อไปนีZ ก่อน เดินสาย ขัZว ต่อ แหล่ง จ่ายไฟ 

อุปกรณ์ ทีW ต้อง ใช้ หมายเหต ุ

ไขควง ปาก แบน หรือ 
คีม ยqา 

ไขควง ปาก แบน : ผลิตภัณฑ์ ทัWวไป ทีW มี ความ กว้าง ปาก  3.0mm
ถึง  3.5mm

หางปลา แบบ ยqา เย็น คีม ยqา : อุปกรณ์ มาตรฐาน ทีWมา กับ เซอร์ โว ไดรฟc 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

คีม เดินสาย หางปลา แบบ ปลอก ทีW มี พืZนทีWหน้าตัด ประมาณ  1.5mm2
ถึง  2.5mm2

ปฏิบัติ ตามคําแนะนํา ด้านล่าง เพืWอ เดินสาย ขัZว ต่อ แหล่ง จ่ายไฟ 
ขัZน ตอนทีW  1 ถอด ขัZว ต่อ วงจร หลัก ออกจาก คอนเนค เตอร์ ของ ไดรฟc 

ตัว ล็อก คอนเนค เตอร ์วงจร หลัก 
ขัZน ตอนทีW  2 ใช้ คีม ปอก สาย ปอก ฉนวน ด้านนอก ของ สาย ออก  โดยทัWวไป  8mm ถึง  9mm

ขัZน ตอนทีW  3 สอด แกน สาย เข้า ใน หางปลา ยqา เย็น  (แกน สาย ควร โผล่ พ้น หางปลา อยา่ง น้อย  1mm)

อยา่ง น้อย  1mm

ขัZน ตอนทีW  4 ใช้ คีม ยqา หางปลา เข้ากับ สาย  และ ตัด ปลาย สาย ทีW โผล่ ออกมา ให้ เรียบร้อย 

ขัZน ตอนทีW  5 ใช้ เครืWองมือ  (ตัว ง้าง สปริง หรือ ไขควง ปาก แบน ขนาด  3~3.5mm) สอด สาย ทีW ยqา แล้ว เข้า ใน ขัZว ต่อ 
(ยกตัวอยา่ง ขัZว ต่อ  3 แกน )
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XDQ1- 

04 08 10 15 20 

L1澝L2澝L3 1.25(AWG-16) 1.5(AWG-15) 2.0(AWG-14) 

 24V，0V 1.25(AWG-16) 

 U澝V澝W澝

PE 

1.25(AWG-16) 1.5(AWG-15) 2.0(AWG-14) 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

การ ใช้ ตัว ง้าง 
สปริง 

สาย 

ตัว ง้าง สปริง 

การ ใช้ ไขควง ปาก แบน 

ขัZน ตอนทีW  6 เมืWอ สอด สาย เข้า ขัZว ต่อ แล้ว  ให้ ดึง ตัว ง้าง สปริง หรือ ไขควง ปาก แบน ออก 

ขัZน ตอนทีW  7 ทําซqา ขัZนตอน ข้างต้น เพืWอ เดินสาย ทีW จําเปeน 
ขัZน ตอนทีW  8 หาก ต้องการ เปลีWยน การ เดินสาย  ให้ ถอด สาย ออกจาก ขัZว ต่อ  โดย ใช้ เครืWองมือ  (ตัว ง้าง สปริง หรือ 

ไขควง ปาก แบน ) กด สปริง ของ ขัZว ต่อ ลง  แล้วจึง ดึง สาย ออก 

การ ใช้ ไขควง ปาก แบน การ ใช้ ตัว ง้าง 
สปริง 

สาย 

ตัว ง้าง สปริง 

ขัZน ตอนทีW  9 เมืWอ เดินสาย เสร็จ แล้ว  ให้ ติดตัZง ขัZว ต่อ วงจร หลัก และ ขัZว ต่อ วงจร ควบคุม เข้ากับ คอนเนค เตอร์ ของ 
ไดรฟc  เสร็จสิZน 

3.2.3 ข้อกําหนด สาย เคเบลิ 

ข้อ กําหนดการ เดินสาย ของ ไดรฟc แตก ต่างกัน ตาม รุน่  ตาราง ต่อไปนีZ แสดง ขนาด สาย ทีW แนะนํา สําหรับ แต่ละ รุน่ 

ชืWอ สาย ภายนอก ขัZว ต่อ ขนาด  mm2(AWG)

สายไฟ วงจร หลัก 

สายไฟ วงจร ควบคุม 
สายไฟ มอเตอร์ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ภายนอก 
สายตัว ต้านทาน รี เจน 
เนอ เร ที ฟ 
สา ยก ราวด์ 2.0(AWG-14) ขึZนไป 

3.3 การ ต่อ สายไฟ วงจร หลัก 

ออกแบบ ลําดับ การ จ่ายไฟ ดังนีZ : หลังจาก มี สัญญาณ  "อลาร์ม เซอร์ โว " ออกมา  ต้อง ตัด แหล่ง 
จ่ายไฟ วงจร หลัก 
ใช้ เบรก เกอร์ หรือ ฟhวส์ ใน การ เดินสาย เพืWอ ป[องกัน วงจร หลัก 
ติดตัZง เบรก เกอร์ กัน ไฟ รัWว 
หลีกเลีWยง การ เปhด /ปhด  (ON/OFF) แหล่ง จ่ายไฟ บอ่ยครัZง 
โปรดทราบ ว่า รุน่ ทีW ไม ่มี ตัว ต้านทาน เบรก จะ ใช้เวลา ใน การ ตัด ไฟ นาน กว่า 

อินพุต ไฟ  AC220V เฟส เดยีว 

ฟhลเตอร์ กรอง สัญญาณรบกวน 

มอเตอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ 

เสิร์จ แอบ ซอร์บ เบอร์ 

220VAC เฟส เดียว 
（50/60Hz）

หมายเหตุ :
1. โครง แบบ  A (≦750W) รองรับ เฉพาะ อินพุต ไฟ เฟส เดียว 

อินพุต ไฟ  AC220V สาม เฟส 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ฟhลเตอร์ กรอง สัญญาณรบกวน 

มอเตอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ 

เสิร์จ แอบ ซอร์บ เบอร์ 

220VAC สาม เฟส 
（50/60Hz）

3.4 คําอธิบาย ขัZว ต่อ มอเตอร ์

3.4.1 ขัZว ต่อ แบบ ปลั]ก เสยีบ  (ซอ็กเก็ต มอเตอร ์หน้า แปลน  60/80)

มุมมอง ปลาย สาย 
เอน โค้ด เดอร์ 

หมายเลข พิน สญัญาณ 
หมายเลข พิน สญัญาณ 

มุมมอง ปลาย สายไฟ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

3.4.2 ขัZว ต่อ แบบ ปลั]ก เอ วิ เอ ชัWน  (ซอ็กเก็ต มอเตอร ์หน้า แปลน  130)

หมายเลข พิน สญัญาณ หมายเลข พิน สญัญาณ 

มุมมอง ปลาย สาย 
เอน โค้ด เดอร์ 

มุมมอง ปลาย สายไฟ 

3.5 การ ต่อ สายไฟ มอเตอร ์

3.5.1 สายไฟ แบบ ปลั]ก เสยีบ  (มอเตอร ์หน้า แปลน  60/80)

LQ1-P0M0A-□□ / LQ1-P0M0B-□□ (สายไฟ แบบ ไม ่มี เบรก )
ฝUW ง มอเตอร์ ฝUW ง ไดรฟc 

หมายเลข พิน สญัญาณ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

LQ1-P0B0A-□□ / LQ1-P0B0B-□□（สายไฟ แบบ มี เบรก ）
ฝUW ง มอเตอร์ ฝUW ง ไดรฟc 

หมายเลข พิน สญัญาณ 

3.5.2 สายไฟ แบบ ปลั]ก เอ วิ เอ ชัWน 

LQ1-P0M2C-□□ / LQ1-P0M2D-□□（สายไฟ แบบ ไม ่มี เบรก ）
ฝUW ง มอเตอร์ ฝUW ง ไดรฟc 

หมายเลข พิน สญัญาณ 

LQ1-P0B2C-□□ / LQ1-P0B2D-□□（สายไฟ แบบ มี เบรก ）
ฝUW ง มอเตอร์ ฝUW ง ไดรฟc 

หมายเลข พิน สญัญาณ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

3.6 การ ต่อสาย เอน โค้ด เดอร ์มอเตอร ์

3.6.1 อินเทอรเ์ฟซ เอน โค้ด เดอร ์ CN2 ฝUW ง ไดรฟc 

ลักษณะ ซอ็กเก็ต และ สญัญาณ 

3.6.2 สาย เอน โค้ด เดอร ์แบบ ปลั]ก เสยีบ  (มอเตอร ์ 60/80)

LQ1-E0A0-□□（สาย เอน โค้ด เดอร ์แบบ ไม่ ม ีแบตเตอรีW ）

หมายเลข พิน สญัญาณ หมายเลข พิน สญัญาณ 

ฝUW ง มอเตอร์ ฝUW ง ไดรฟc 

LQ1-E0B0-□□（สาย เอน โค้ด เดอร ์แบบ ม ีแบตเตอรีW ）
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

หมายเลข พิน สญัญาณ หมายเลข พิน สญัญาณ 

ฝUW ง มอเตอร์ ฝUW ง ไดรฟc 

3.6.3 สาย เอน โค้ด เดอร ์แบบ ปลั]ก เอ วิ เอ ชัWน 

LQ1-E0A2-□□（สาย เอน โค้ด เดอร ์แบบ ไม่ ม ีแบตเตอรีW ）

หมายเลข พิน สญัญาณ หมายเลข พิน สญัญาณ 

ฝUW ง มอเตอร์ ฝUW ง ไดรฟc 

LQ1-E0B2-□□（สาย เอน โค้ด เดอร ์แบบ ม ีแบตเตอรีW ）
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

หมายเลข พิน สญัญาณ หมายเลข พิน สญัญาณ 

ฝUW ง มอเตอร์ ฝUW ง ไดรฟc 

หมายเหตุ :
1. หาก เอน โค้ด เดอร์ แบบ สืWอสาร เปeน แบบ แอบ โซ ลูท  ให้ ใช้  BAT+ และ  BAT- ต่อ กับ แบตเตอรีW ภายนอก  หาก เปeน แบบ อิน ค ริ เมน ทัล 
จะ ไม ่ใช้ สัญญาณ  BAT+ และ  BAT-

3.6.4 การ ติดตัZง หรอื เปลีWยน แบตเตอรีW 

เมืWอ ใช้ มอเตอร์ ทีW มี เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท  ต้อง ต่อ แบตเตอรีW  ประเภท แบตเตอรีW : LS
14500 (3.6V, ขนาด  AA)
หาก เกิด คําเตือน  A.930 หรือ อลาร์ม  E.55A ให้ เปลีWยน แบตเตอรีW โดยเร็ว ทีWสุด  หลัง เปลีWยน 
แบตเตอรีW แล้ว  ให้ ดําเนินการ  "ล้า งอ ลาร์ม หลาย รอบ " และ  "ล้าง ข้อมูล หลาย รอบ "

ปฏิบัติ ตามคําแนะนํา ด้านล่าง เพืWอ ติดตัZง หรือ เปลีWยน แบตเตอรีW ของ สาย เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท 

ขัZน ตอนทีW  1 คง การ จ่ายไฟ อินพุต ให้ ไดรฟc ไว้ 

ขัZน ตอนทีW  2 เปhด ฝา ชอ่ง ใส ่แบตเตอรีW บน สาย เอน โค้ด เดอร์ 

ขัZน ตอนทีW  3 ถอด แบตเตอรีW เก่า ออก และ ใส ่แบตเตอรีW ใหม ่
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

รุน่ แบตเตอรีW : LS 14500（3.6V，AA）

ขัZน ตอนทีW  4 ปhด ฝา ชอ่ง ใส ่แบตเตอรีW 

ขัZน ตอนทีW  5 ตัด และ จ่ายไฟ อินพุต ให้ ไดรฟc ใหม ่อีกครัZง 

ขัZน ตอนทีW  6 ใช้ แผง ควบคุม ดําเนินการ  Fn010 และ  Fn011 หรือ ใช้  XPView เพืWอ รีเซ็ต อลาร์ม 

คําแนะนํา 

เมืWอ ดําเนินการ  Fn010 และ  Fn011 ด้วย แผง ควบคุม  โปรด ดู  "4.5 โหมด ฟUงก์ชัน เสริม "

เมืWอ ใช้  XPView รีเซ็ต อลาร์ม  โปรด ดู คู่มือ ชว่ยเหลือ ของ  XPView

ขัZน ตอนทีW  7 หลังจาก ยืนยัน ว่า ไม ่เกิด อลาร์ม อีกแล้ว  ไดรฟc จะ สามารถ ทํางาน ได้ อีกครัZง  ----
เสร็จสิZน 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

3.7 การ ต่อสาย  I/O

3.7.1 การ จัดเรยีง ซอ็กเก็ต ขัZว ต่อ ของ คอนเนค เตอร ์ CN1
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15 HPULS
+

14 -- --

13 PZO+

12 -- --

11 DICOM

10 DI2

9 DI1

8 DI4

7 DO1+

6 DO1-

5 DO2+

4 DO2-

3 DO3+

2 DO3-

1 DO4+

30 HPULS
-

29 GND

28 HSIGN
-

 

27 HSIGN
+

 

26 DO4-

25 PBO+

24 PZO-

23 PBO-

22 PAO-
 

21 PAO+
 

20 T-REF+  

19 T-REF-  

18 V-
REF+

 
 

17 V-REF-
 

 

16 -- --

44 -- --

43 PULS-

42 -- --

41 PULS+

40 -- --

39 SIGN-

38 -- --

37 SIGN+

36 PL-S
 

 

35 PL-P
 

34 DI3

33 DI5

32 DI6

31 -- -

 
 

 

■  

■  

 

■  

■

 

 

 

�  

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

อินพุต พัลส ์คําสัWง 
ความเรว็ สงู (＋)

เอาต์พุต ดิ ฟเฟอ เร น 
เชยี ลพัลส ์ Z ของ 
เอน โค้ด เดอร ์(+)

อินพุต แหล่ง 
จ่ายไฟ (24V)

ดิจิทัล อินพุต  2

ดิจิทัล อินพุต  1

ดิจิทัล อินพุต  4

ดิจิทัล เอาต์พุต  1
（+）

ดิจิทัล เอาต์พุต  1
（-）

ดิจิทัล เอาต์พุต  2
（+）

ดิจิทัล เอาต์พุต  2
（-）

ดิจิทัล เอาต์พุต  3
（+）

ดิจิทัล เอาต์พุต  3
（-）

ดิจิทัล เอาต์พุต  4
（+）

อินพุต พัลส ์คําสัWง 
ความเรว็ สงู (-)

กราวด์ สาํหรบั สญัญาณ 
เอาต์พุต ดิ ฟเฟอ เร น เชยี 

ล 
อินพุต สญัญาณ 

ทิศทาง คําสัWง 
ความเรว็ สงู (-)

อินพุต สญัญาณ 
ทิศทาง คําสัWง 

ความเรว็ สงู (＋)
ดิจิทัล เอาต์พุต  4

（-）
เอาต์พุต ดิ ฟเฟอ เร น 

เชยี ลพัลส ์ B ของ 
เอน โค้ด เดอร ์(+)

เอาต์พุต ดิ ฟเฟอ เร น 
เชยี ลพัลส ์ Z ของ 
เอน โค้ด เดอร ์(-)

เอาต์พุต ดิ ฟเฟอ เร น 
เชยี ลพัลส ์ B ของ 
เอน โค้ด เดอร ์(-)

เอาต์พุต ดิ ฟเฟอ เร น 
เชยี ลพัลส ์ A ของ 
เอน โค้ด เดอร ์(-)

เอาต์พุต ดิ ฟเฟอ เร น 
เชยี ลพัลส ์ A ของ 
เอน โค้ด เดอร ์(+)

อินพุต แรง บดิ 
อนาล็อก (＋)

อินพุต แรง บดิ 
อนาล็อก (-)

อินพุต คําสัWง ความเรว็ 
อนาล็อก (＋)
อินพุต คําสัWง 

ความเรว็ อนาล็อก (-)

อินพุต พัลส ์คําสัWง (-)

อินพุต พัลส ์คําสัWง 
(＋)

อินพุต สญัญาณ 
ทิศทาง คําสัWง (-)

อินพุต สญัญาณ 
ทิศทาง คําสัWง (＋)
อินพุต ไฟ ภายนอก 

ของ สญัญาณ 
ทิศทาง  （24V）

อินพุต ไฟ ภายนอก 
ของ พัลส ์ （24V）

ดิจิทัล อินพุต  3

ดิจิทัล อินพุต  5

ดิจิทัล อินพุต  6

คําแนะนํา 

นิยาม สัญญาณ ของ พิน  IO ของ ไดรฟc ทุ กรุน่ เหมือนกัน 
ชืWอ สัญญาณ อินพุต และ เอาต์พุต ใน แผนภาพ ข้างต้น เปeน ค่าทีW กําหนด ไว้ ล่วงหน้า จาก 
โรงงาน  ผู้ใช้ สามารถ กําหนด สัญญาณ ได้ ผา่น  Pn500~Pn513 สําหรับ รายละเอียด  โปรด 
ดู  "5.7 การ กําหนด สัญญาณ  IO"
ห้าม ใช้ ขัZว ต่อ ทีWว่าง 
ต่อ ชีลด์ ของ สาย สัญญาณ อินพุต /เอาต์พุต เข้ากับ เปลือก คอนเนค เตอร์  ต่อ กราวด์ โครง  (FG)
ผา่น คอนเนค เตอร์ ฝUW ง เซอร์ โว ไดรฟc 

3.7.2 คําอธิบาย สญัญาณ ของ คอนเนค เตอร ์ CN1

สัญญาณ อินพุต และ ฟUงก์ชัน  (ค่า เริWมต้น )
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DI1（/S-ON） 9  

DI2（/C-SEL） 10  

DI3（P-OT） 
34 

 

DI4（N-OT） 
8 

 

DI5（/CLR） 
33 

 

 

DI6（/ALM-RST） 32  

DICOM 
11 

PULS+ 41 

◆  

◆  

◆ 

PULS- 43 

SIGN+ 37 

SIGN- 39 

HPULS+ 15  

◆  

◆  

◆ 

HPULS- 30 

HSIGN+ 27 

HSIGN- 28 

PL-P 35  

PL-S 36  

V-REF+ 18 
 

V-REF- 17 

T-REF+ 20 
 

T-REF- 19 

 

�  

  

PAO+ 21 

PAO- 22 

PBO+ 25 

PBO- 23 

PZO+ 13 
 

PZO- 24 

DO1+（ALM+） 7 
 

DO1-（ALM-） 6 

DO2+（CZ+） 5 
 

DO2-（CZ-） 4 

DO3+（BK+） 3 
 

DO3-（BK-） 2 

DO4+（COIN+） 1 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

สญัญาณ พิน ฟUงก์ชัน 
เปhด ใช้งาน เซอร์ โว : มอเตอร์ ได้รับ การ จ่ายไฟ 
สลับ โหมด ควบคุม : สลับ ระหว่าง โหมด ควบคุม สอง โหมด 
ห้าม ขับเคลืWอน 
เดินหน้า ห้าม เคลืWอนทีW เกิน ระยะ : หยุด เซอร์ โว มอเตอร์ เมืWอ สัญญาณ 

เปeน  ONห้าม ขับเคลืWอน 
ถอยหลัง 
ล้าง ค่า ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ : ล้าง พัลส์ ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ 
ระหว่าง การควบคุม ตําแหนง่ 
รีเซ็ต อลาร์ม : ยกเลิก สถานะ อลาร์ม เซอร์ โว 
ผู้ใช้ ต้อง จัดหา แหล่ง จ่ายไฟ  24VDC สําหรับ สัญญาณ  I/O เอง 

รูปแบบ อินพุต พัลส์ ชอ่ง ความเร็ว ตpา  (ดิ ฟเฟอ เร น เชีย ล ≤500Kpps, คอ ล เลก เตอร์ 
≤200Kpps):

สัญญาณ ทิศทาง  + พัลส์ เท รน 
พัลส์ เท รน  CCW+CW
พัลส์ เท รน  A+B

รูปแบบ อินพุต พัลส์ ชอ่ง ความเร็ว สูง  (ดิ ฟเฟอ เร น เชีย ล ≤4Mpps):
สัญญาณ ทิศทาง  + พัลส์ เท รน 
พัลส์ เท รน  CCW+CW
พัลส์ เท รน  A+B

แหล่ง จ่ายไฟ  PULS สําหรับ อินพุต พัลส์ คําสัWง แบบ คอ ล เลก เตอร์  (24V)
แหล่ง จ่ายไฟ  SIGN สําหรับ อินพุต พัลส์ คําสัWง แบบ คอ ล เลก เตอร์  (24V)

คําสัWง ความเร็ว อนาล็อก  แรงดัน อินพุต สูงสุด : ±12 V

คําสัWง แรง บิด อนาล็อก  แรงดัน อินพุต สูงสุด : ±12 V

สัญญาณ เอาต์พุต และ ฟUงก์ชัน  (ค่า เริWมต้น )
สญัญาณ พิน ฟUงก์ชัน 

สัญญาณ 
เฟส  A สัญญาณ เอาต์พุต แบง่ ความถีW เอน โค้ด เดอร์ แบบ พัลส์ สอง เฟส 

(เฟส  A, เฟส  B)สัญญาณ 
เฟส  B
สัญญาณ 
เฟส  Z สัญญาณ พัลส์ จุด อ้างอิง  (เฟส  Z)

อลาร์ม เซอร์ โว : เปeน  OFF เมืWอ ตรวจ พบ สถานะ ผิดปกติ 

เอาต์พุต พัลส์ เฟส  Z แบ บอ อป โต คัปเปลอร์ 

เอาต์พุต สัญญาณ เบรก มอเตอร์ 

กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน : ใน โหมด ควบคุม ตําแหนง่  เมืWอ พัลส์ 
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DO4-（COIN-） 26  

SG 29  

 

 

 
 

 

 

 

�  

150Ω

SIGN+

SIGN-

PULS+

CN1-39

CN1-37

CN1-43

CN1-41

150Ω

P

P

SERVOPACK

PULS-

FG

 
■  

a) 

 

SIGN-

PL-P

CN1-39

CN1-43

CN1-35

SERVOPACK

PULS-

DC24V
2KΩ

2KΩ

CN1-36PL-S

+-

SG

i

 
b) 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ความคลาดเคลืWอน น้อยกว่า  Pn606 (ความ กว้าง การ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน ) สัญญาณ นีZ จะ มีผล 
กราวด์ สัญญาณ 

3.7.3 คําแนะนํา การ เดินสาย 

1）วงจร อินพุต คําสัWง ความเรว็ ตpา 
วงจร อินพุต คําสัWง ตําแหนง่ 
ต่อไปนีZ อธิบาย ขัZว  41-43 (อินพุต พัลส์ คําสัWง ความเร็ว ตpา ) และ  37-39 (อินพุต สัญญาณ ทิศทาง คําสัWง ความเร็ว ตpา ) ของ 
คอนเนค เตอร์  CN1
วงจร เอาต์พุต พัลส์ คําสัWง ฝUW ง อุปกรณ์ โฮสต์ เลือก ได้ ระหว่าง เอาต์พุต แบบ ไลน์ ไดรเวอร์ และ เอาต์พุต แบบ โอเพน คอ ล เลก 
เตอร์  ดัง รายละเอียด ด้านล่าง 
หมายเหตุ : ห้าม จ่ายไฟ  24V เข้า พิน  SIGN+, SIGN-, PULS+ และ  PULS- โดยตรง  มิฉะนัZน วงจร ทีW เกีWยวข้อง จะ เสียหาย 

เอาต์พุต แบบ ไลน์ ไดรเวอร ์

ไลน์ ไดรเวอร์ 

คอนโทรลเลอร์ โฮสต์ 

แผ ่นก ราวด์ 
เอาต์พุต แบบ โอเพน คอ ล เลก เตอร ์

โฮสต์ เปeน เอาต์พุต โอเพน คอ ล เลก เตอร ์แบบ  NPN ใช้ แหล่ง จ่ายไฟ ภายนอก  วิธ ีต่อ ทีW  1 (ใช้ ตัว ต้านทาน  2K ภายใน 
ไดรฟc )

คอนโทรลเลอร์ โฮสต์ 

โฮสต์ เปeน เอาต์พุต โอเพน คอ ล เลก เตอร ์แบบ  PNP ใช้ แหล่ง จ่ายไฟ ภายนอก  วิธ ีต่อ ทีW  2 (ใช้ ตัว ต้านทาน  2K ภายใน 
ไดรฟc )
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SIGN-

PL-P

CN1-39

CN1-43

CN1-35

SERVOPACK

PULS-

DC24V

2KΩ

2KΩ

CN1-36PL-S

+ -

SG

i

 
c) 

 

SIGN+

SIGN-

PULS+

P

P

PULS-

Vcc

R1

R1

i

Vcc

CN1-39

CN1-43

CN1-41

SERVOPACK

FG

150Ω

150ΩCN1-37

 
 

注 意  

�  

 

 

 

 

� 

 

� 

 

� 

 

 
 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

คอนโทรลเลอร์ โฮสต์ 

เมืWอ โฮสต์ เปeน เอาต์พุต โอเพน คอ ล เลก เตอร ์และ จ่ายไฟ สญัญาณ  5VDC, 12VDC, 24VDC ใช้ วิธ ีต่อ ทีW  3 (ใช้ ตัว 
ต้านทาน พูล อัพ ภายนอก )

คอนโทรลเลอร์ โฮสต์ 

แผ ่นก ราวด์ 

กําหนด ค่าตัว ต้านทาน  R1 ให้ อยู ่ใน ชว่ง กระแส อินพุต ทีW กําหนด ด้านล่าง 

กระแส อินพุต  i = 10～15mA:
เมืWอ  Vcc เปeน  24V, R1=2KΩ
เมืWอ  Vcc เปeน  12V, R1=510Ω
เมืWอ  Vcc เปeน  5V, R1=180Ω

โดยทัWวไป  อินพุต พัลส์ แบบ คอ ล เลก เตอร์ ไว ต่อ สัญญาณรบกวน  วิธี ลด สัญญาณรบกวน 
หลัก ๆ   มี ดังนีZ :

การ เดินสาย : ต่อ ชีลด์ ของ สาย ควบคุม เข้ากับ กราวด์ แหล่ง จ่ายไฟ ทีW ฝUW ง โฮสต์  (เชน่  ใช้ ไฟ 
24V ให้ ต่อ ชีลด์ กับ กราวด์  24V) และ ปล่อย ชีลด์ ของ สาย ควบคุม ฝUW ง ไดรฟc ลอย ไว้ ;

ปรับ พารามิเตอร์  Pn201.0: ตัZงค่า ยิWง มาก  ฟhลเตอร์ ยิWง มาก  และ ความถีW ตัด ของ อินพุต ยิWง 
ตpา ;

2）วงจร อินพุต คําสัWง ความเรว็ สงู 
ต่อไปนีZ อธิบาย ขัZว  15-30 (อินพุต พัลส์ คําสัWง ความเร็ว สูง ) และ  27-28 (อินพุต สัญญาณ ทิศทาง คําสัWง ความเร็ว สูง )
ของ คอนเนค เตอร์  CN1
วงจร เอาต์พุต พัลส์ คําสัWง ฝUW ง อุปกรณ์ โฮสต์ ต้อง เปeน เอาต์พุต จาก ไลน์ 
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HSIGN+

HSIGN-

HPULS+

CN1-28

CN1-27

CN1-30

CN1-15

P

P

SERVOPACK

HPULS-

FG

 
 

◆  

 

 

  

DI1 DI2 DI3 DI4 DI5 DI6 DICOM 

CN1-9 CN1-10 CN1-34 CN1-8 CN1-33 CN1-32 CN1-11 

 

 

 

  

DC24V

+      - 

/S-ON

3.3KΩ
DICOM

/C-MOD

3.3KΩ

 

 

 

DC24V

+      - 

/S-ON

3.3KΩDICOM

 

/C-MOD

3.3KΩ

 

 
    

  

   

ON L ON L 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ไดรเวอร์  5V เท่านัZน 

ไลน์ ไดรเวอร์ 

คอนโทรลเลอร์ โฮสต์ 

แผ ่นก ราวด์ 

ไลน์ ไดรเวอร์ 

3）การ เดินสาย สญัญาณ อินพุต ซ ีเค วนซ ์
ลปู อินพุต แบ บอ อป โต คัปเปลอร ์

ลูป อินพุต ของ เซอร์ โว ยูนิต ใช้ โฟ โต คัปเปลอร์ แบบ สอง ทิศทาง  เลือก การ ต่อ แบบ คอม มอน คอ ล เลก เตอร์ หรือ คอม มอน 
อิ มิต เตอร์ ตาม ข้อกําหนด ของ เครืWองจักร  สัญญาณ อินพุต ต่อ ได้ ทัZง แบบ คอม มอน แคโทด และ คอม มอน แอโนด 

สญัญาณ อินพุต —พิน ขัZว ต่อ  CN1

ยกตัวอยา่ง  /S-ON รูป ทีW  3-1 แสดง แผนภาพ การ เดินสาย โดย ใช้ แหล่ง จ่ายไฟ  DC24V ภายนอก  การ เดินสาย สัญญาณ 
อินพุต อืWน ทํา เชน่เดียวกัน 

รูป ทีW  3-1 ตัวอยา่ง การ เดินสาย สัญญาณ อินพุต 
วงจร ซงิค์ วงจร ซอรส์ 

ระดับ 
สัญญาณ 

ระดับ 
สัญญาณ 

ระดับ 
สัญญาณ 

ระดับ 
สัญญาณ 

ขัZว ของ สญัญาณ อินพุต ขัZว ของ สญัญาณ อินพุต 
ออ ป โต คัปเปลอร ์ ระดับ สญัญาณ ภายใน ออ ป โต คัปเปลอร ์ ระดับ สญัญาณ ภายใน 

คําแนะนํา 

ผู้ใช้ สามารถ กําหนด สัญญาณ อินพุต ผา่น  Pn500~Pn505 ได้แก่ : /S-ON (เซอร์ โว  ON), /C-
SEL (สลับ โหมด ควบคุม ), P-OT (ห้าม ขับเคลืWอน ด้าน เดินหน้า ), N-OT (ห้าม ขับเคลืWอน ด้าน 
ถอยหลัง ), /CLR (ล้าง ค่า ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ ), /ALM-RST (รีเซ็ต อลาร์ม ), /G- SEL
(สลับ เกน ) เปeนต้น 
สําหรับ การ กําหนด สัญญาณ  โปรด ดู  "5.7 การ กําหนด สัญญาณ  IO"
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

4）การ เดินสาย สญัญาณ เอาต์พุต ซ ีเค วนซ ์
วงจร เอาต์พุต แบ บอ อป โต คัปเปลอร ์

สัญญาณ เอาต์ พุ ตอ ลาร์ม เซอร์ โว  (ALM) สัญญาณ เอาต์พุต เซอร์ โว พร้อม  (S-RDY) และ สัญญาณ เอาต์พุต ควบคุม ซี เค 
วนซ์ อืWนๆ  เปeน วงจร เอาต์พุต แบบ โฟ โต คัปเปลอร์ 

ตัวอยา่ง วงจร รเีลย ์ ตัวอยา่ง วงจร ไลน์ ร ีซ ีฟ เวอร ์

รีเลย์ 

หมายเหตุ : แรงดัน และ ชว่ง กระแส สูงสุด ทีW อนุญาต ของ วงจร เอาต์พุต โฟ โต คัปเปลอร์ มี ดังนีZ :
แรงดัน สูงสุด ทีW อนุญาต : 30 VDC
ชว่ง กระแส : 5 ถึง  50 mA DC

วงจร เอาต์พุต แบบ โอเพน คอ ล เลก เตอร ์
สัญญาณ  PZ-OUT เปeน ลูป เอาต์พุต ทรานซิสเตอร์ แบบ โอเพน คอ ล เลก เตอร์  ให้ รับสัญญาณ ผา่น ลูป ออ ป โต คัปเปลอร์ 
ลูป รีเลย์  หรือ ลูป ไลน์ รี ซี ฟ เวอร์ 

ตัวอยา่ง วงจร รเีลย ์ ตัวอยา่ง วงจร โฟ โต คัปเปลอร ์

รีเลย์ โฟ โต คัปเปลอร์ 

ตัวอยา่ง วงจร ไลน์ ร ีซ ีฟ เวอร ์
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

หมายเหตุ : แรงดัน และ กระแส สูงสุด ทีW อนุญาต ของ วงจร เอาต์พุต โอเพน คอ ล เลก เตอร์ มี ดังนีZ :
แรงดัน สูงสุด ทีW อนุญาต : 30 VDC
กระแส สูงสุด ทีW อนุญาต : 20 mA DC

ลปู เอาต์พุต แบบ ไลน์ ไดรเวอร ์
ต่อไปนีZ อธิบาย ขัZว  21-22 (สัญญาณ เฟส  A), 25-23 (สัญญาณ เฟส  B) และ  13-24 (สัญญาณ เฟส  Z) ของ คอนเนค เตอร์ 
CN1
แปลง ข้อมูล อนุกรม ของ เอน โค้ด เดอร์ เปeน สัญญาณ เอาต์พุต พัลส์  2 เฟส  (เฟส  A, เฟส  B) (PAO, PAO-, PBO, PBO-)
และ สัญญาณ จุด อ้างอิง  1 รอบ ของ เอน โค้ด เดอร์  (PZO, PZO-) แล้ว สง่ออก ผา่น ลูป เอาต์พุต ไลน์ ไดรเวอร์  ฝUW ง อุปกรณ์ 
โฮสต์ ให้ ใช้ ลูป ไลน์ รี ซี ฟ เวอร์ ใน การ รับสัญญาณ 

ตัวอยา่ง วงจร ไลน์ รี ซี ฟ เวอร์ 
คอนโทรลเลอร์ โฮสต์ 

ไลน์ รี ซี ฟ เวอร์ ทีW ใช้ได้ : SN75ALS175
หรือ เทียบเท่า 

คําแนะนํา 

ผู้ใช้ สามารถ กําหนด สัญญาณ เอาต์พุต ผา่น  Pn510~Pn513 ได้แก่ : ALM (เอาต์พุต สัญญาณ 
อลาร์ม ), CZ (เอาต์พุต พัลส์  Z ของ เอน โค้ด เดอร์ ), BK (เอาต์พุต ควบคุม เบรก ), COIN (เอาต์พุต 
กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน ), TGON (เอาต์พุต ตรวจจับ ความเร็ว ), S-RDY (เอาต์พุต เซอร์ โว พร้อม 
), TLC (เอาต์พุต ตรวจจับ การ จํากัด แรง บิด ), OT (เอาต์พุต สัญญาณ โอเวอร์ แทร เวล ), TREACH
(แรง บิด ถึง ค่าทีW กําหนด ) สําหรับ การ กําหนด สัญญาณ  โปรด ดู  "5.7 การ กําหนด สัญญาณ  IO"

3.7.4 การ เดิน สายเบรก 

เบรก ค้าง ตําแหนง่ ใช้ เมืWอ เซอร์ โว มอเตอร์ ขับ แกน แนวตัZง  เปeนต้น  เมืWอ ไฟ ของ เซอร์ โว ไดรฟc เปeน  OFF ให้ ใช้ เซอร์ โว 
มอเตอร์ ทีW มี เบรก เพืWอ ป[องกัน ไม ่ให้ ชิZนสว่น ทีW เคลืWอนทีW ได้ เลืWอน ลง เนืWองจาก แรงโน้มถ่วง  ดัง แสดง ใน รูป ทีW  3-2

รูป ทีW  3-2 แผนภาพ เบรก ค้าง ตําแหนง่ 
แกน แนวตัZง 
เซอร์ โว มอเตอร์ 

เบรก ค้าง ตําแหนง่ 

ชิZนสว่น ทีW เคลืWอนทีW 
ได้ ของ เครืWองจักร 

ป[องกัน ชิZนสว่น ทีW 
เคลืWอนทีW ได้ เลืWอน ตัว 
เนืWองจาก นqาหนัก ของ 
ตัวเอง เมืWอ ไฟ  OFF

แกน ทีW มี แรง ภายนอก กระทํา 

ป[องกัน ชิZนสว่น ทีW เคลืWอนทีW ได้  (โต๊ะ งาน ) เลืWอน 
ตัว เนืWองจาก แรง ภายนอก 

เบรก ค้าง ตําแหนง่ 
ชิZนสว่น ทีW เคลืWอนทีW ได้ ของ 
เครืWองจักร  แรง ภายนอก 

เซอร์ โว มอเตอร์ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

สําคัญ 

เบรก ใน เซอร์ โว มอเตอร์ เปeน เบรก ค้าง ตําแหนง่ ชนิด ทํางาน เมืWอ ไม ่มี การ กระตุ้น  ไม ่สามารถ 
ใช้ เบรก เพืWอ หยุด ได้  ใช้ได้ เฉพาะ คง สถานะ หยุด ของ เซอร์ โว มอเตอร์ เท่านัZน 

ความ ยาว สายเบรก มอเตอร์ ต้อง คํานึงถึง แรงดัน ตก จาก ความต้านทาน สาย  แรงดัน สําหรับ 
การทํางาน ปกติ ของ เบรก ต้อง ไม ่ตpากว่า  21V

การ เดินสาย สัญญาณ อินพุต เบรก ไม ่มี ขัZว  ให้ ใช้ แหล่ง จ่ายไฟ ภายนอก  24V แยก อิสระ สําหรับ 
เบรก 
ขนาด สาย สัญญาณ อินพุต เบรก ทีW แนะนํา คือ  0.5mm²

รูป ทีW  3-3 เปeน แผนภาพ การ ต่อ มาตรฐาน ของ สัญญาณ อินพุต เบรก 
รูป ทีW  3-3 แผนภาพ การ ต่อ สัญญาณ ควบคุม เบรก 

มอเตอร์ 

เซอร์ โว มอเตอร์ 
ทีW มี เบรก ค้าง 

ตําแหนง่ 
แหล่ง จ่ายไฟ 

แหล่ง จ่าย 
ไฟเบรก 

กระแส ของ แหล่ง จ่าย ไฟเบรก ต้อง เลือก ตาม เบรก ทีW ใช้  เนืWองจาก เบรก แต่ละ แบบ ใช้ กระแส ต่างกัน 
ใน สภาวะ ปกติ  ส วิ ต ชิWง พาวเวอร์ ซัพพลาย  DC24V ต้อง จ่าย กระแส ได้  > 1A อินพุต  DC24V ของ เบรก ไม ่มี ข้อจํากัด 
เรืWอง ทิศทาง ;

ฝUW ง  AC
ฝUW ง  DC รีเลย์ ควบคุม เบรก 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

3.8 การ ต่อสาย สืWอสาร 

3.8.1 การ เดินสาย สืWอสาร  RS485 & CAN

คอนเนค เตอร์  CN4 และ  CN5 เปeน ซ็อกเก็ต สืWอสาร  RJ45 ใช้ สําหรับ การสืWอสาร  RS485 และ  CAN นิยาม สัญญาณ ของ ซ็อกเก็ต 
RJ45

ซอ็กเก็ต  CN4，CN5 พิน สญัญาณ ฟUงก์ชัน 
สัญญาณ บวก  RS485
สัญญาณ ลบ  RS485
สัญญาณ บวก  CAN ว่าง 
ห้าม ต่อสาย  ว่าง  ห้าม 
ต่อสาย  สัญญาณ ลบ  CAN
กราวด์ ดิจิทัล 

ว่าง  ห้าม ต่อสาย 

คําแนะนํา สาย สืWอสาร  RJ45
ใช้ สาย คู่ บิด เกลียว ชีลด์ /ชีลด์ สองชัZน  Category 5e (CAT5e SFTP) แนะนํา ให้ ใช้ คอนเนค เตอร์ ทีW มี ชีลด์ โลหะ เพืWอ ป[องกัน 
สัญญาณรบกวน 

แนะนํา ให้ ใช้ 
คอนเนค เตอร์ ทีW 

มี ชีลด์ โลหะ 

แนะนํา ให้ ใช้ สาย คู่ บิด 
เกลียว ชีลด์ /ชีลด์ 

สองชัZน  Category 5
(CAT5e SFTP)

3.8.2 การ เชืWอมต่อ กับ  PC

ผู้ใช้ สามารถ ใช้ สาย  USB เชืWอมต่อ  PC กับ ไดรฟc เพืWอ ใช้งาน  XPView แบบ ออนไลน์ 
แผนภาพ การ เชืWอมต่อ 
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คําแนะนํา สาย สืWอสาร  USB
สามารถ ซืZอ  "สาย สืWอสาร  USB" ทีW บริษัท จัดจําหนา่ย  หรือ ใช้ ผลิตภัณฑ์ ทัWวไป ใน ท้องตลาด ได้  โดย ฝUW ง ทีW ต่อ กับ คอมพิวเตอร์ เปeน ปลั]ก 
USB Type A และ ฝUW ง ทีW ต่อ กับ ไดรฟc เปeน ปลั]ก  Mini USB Type B

ปลั]ก  USB Type A ปลั]ก  Mini USB Type B

3.9 ตัวอยา่ง การ เดินสาย ควบคมุ ตําแหน่ง 



 

51 
 Xarp Intelligence 2021 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1
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3.10 ตัวอยา่ง การ เดินสาย ควบคมุ ความเรว็ /แรง บดิ 



 

52 
 Xarp Intelligence 2021 

 

 
 

 

 

 

◆  

◆  

 

 

 

 

 

M S

 

 

  

M  

▲  

▼   

S  

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1
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บท ทีW  4 การใช้งาน แผง ควบคมุ 

ผู้ใช้ สามารถ ใช้งาน ฟUงก์ชัน ต่างๆ  ของ ไดรฟc  เชน่  การ ตัZงค่า พารามิเตอร์  การ แสดงผล  การ 
มอนิเตอร์  อลาร์ม  และ การ ปรับ ตัZง  ได้  2 วิธี ดังนีZ 

ผา่น แผง ควบคุม ของ ไดรฟc 
ใช้ ซอฟต์แวร์  XPView บน  PC

4.1 แผง ควบคมุ 

4.1.1 คําอธิบาย องค์ประกอบ ของ แผง ควบคมุ 

ด้านหน้า ของ ไดรฟc มี แผง ควบคุม  ดัง แสดง ใน รูป ทีW  4-1
รูป ทีW  4-1 ภาพ แผง ควบคุม 

สว่น แสดงผล 

ปุXม 

คําอธิบาย ปุXม ควบคุม แสดง ใน ตาราง ด้านล่าง 
ปุXม ฟUงก์ชัน 

สลับ โหมด /ยกเลิก การ ตัZงค่า  เพิWมค่า ของ 
หลัก ทีW กะพริบ  ลด ค่า ของ หลัก ทีW กะพริบ 

กด สัZน  (SHIFT): เลืWอน หลัก ทีW กะพริบ บน จอแสดงผล  กด ค้าง 
(SET): ตัZงค่า ข้อมูล /ออก 
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สงวนลิขสิทธิb 

4.1.2 คําอธิบาย การ แสดงผล ของ แผง ควบคมุ 

สามารถ สลับ โหมด พืZนฐาน ผา่น แผง ควบคุม  และ ดําเนิน การแสดง สถานะ  ตัZงค่า พารามิเตอร์  และ สัWง การทํางาน ไป พร้อมกัน ได้ 
โหมด พืZนฐาน ประกอบด้วย โหมด แสดง สถานะ  โหมด ฟUงก์ชัน เสริม  โหมด มอนิเตอร์  และ โหมด ตัZงค่า พารามิเตอร์  เมืWอ กดปุXม  [M]
โหมด จะ สลับ ตามลําดับ ดัง รูป ทีW  4-2

รูป ทีW  4-2 ลําดับ การสลับ การ แสดงผล 

เปhดไฟ  ON

แสดง สถานะ เลือก ฟUงก์ชัน เสริม 

โหมด 
ฟUงก์ชัน เสริม 

เลือก หมายเลข 
พารามิเตอร์  Pnxxx

ค่าทีW สอดคล้อง 
กับ หมายเลข พารามิเตอร์ 

กลับ ไป ยัง แก้ไข 
ค่าทีW แสดง 

ยกเลิก แก้ไข 
พารามิเตอร์ 

กลับ ไป ยัง 

เลือก หมายเลข 
มอนิเตอร์  Unxxx

มอนิเตอร์ 
สถานะ ทีW สอดคล้อง 

กลับ ไป ยัง 

กลับ ไป ยัง 

กด กด กด กด 

กด กด 

กด กด กด กด กด กด 

กด 
ค้าง 

กด 
ค้าง 

กด 
ค้าง 

กด 
ค้าง 

กด 
ค้าง กด 

กด 

4.2 โหมด แสดง สถานะ 
หลัง เปhดไฟ  แผง ควบคุม จะ แสดง สถานะ ปUจจุบัน ของ ไดรฟc  ข้อมูล ทีW แสดง แบง่ เปeน สอง สว่น  ดัง แสดง ใน 
รูป ทีW  4-3
สอง หลัก แรก เปeน  "ข้อมูล บิต " แสดง สัญญาณ ทัWวไป ขณะ ไดรฟc ทํางาน 

สาม หลัก สุดท้าย เปeน  "รหัส ยอ่ " แสดง สถานะ การทํางาน ปUจจุบัน ของ ไดรฟc 

รูป ทีW  4-3 คําอธิบาย การ แสดงผล ของ แผง ควบคุม 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ข้อมูล บิต รหัส 

รหสั ความหมาย รหสั ความหมาย 
เบส บล็อก 
แสดง สถานะ เซอร์ โว  OFF
(เซอร์ โว มอเตอร์ ไม ่ได้รับ ไฟ 
)

สถานะ หา้ม 
ขับเคลืWอน 

ถอยหลัง 

แสดงว่า สัญญาณ 
อินพุต  (N-OT) มีผล 

กําลัง ทํางาน 
แสดง สถานะ เซอร์ โว  ON

(เซอร์ โว มอเตอร์ 
ได้รับ ไฟ )

สถานะ อลารม์ 
กะพริบ 
หมายเลข 

ของ อลาร์ม 

สถานะ หา้ม ขับเคลืWอน 
เดินหน้า 
แสดงว่า สัญญาณ อินพุต  (P-
OT) มีผล 

สถานะ คําเตือน 
กะพริบ 
หมายเลข 

คําเตือน 

การ แสดงผล ความหมาย 
การแสดง ไฟ วงจร ควบคุม  ON
ติด สว่าง เมืWอ เปhดไฟ วงจร ควบคุม ของ เซอร์ โว ไดรฟc  ดับ เมืWอ ปhดไฟ วงจร 
ควบคุม ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
การแสดง เบส บล็อก 
ติด สว่าง เมืWอ อยู ่ใน สถานะ เบส บล็อก  (เซอร์ โว  OFF) ดับ เมืWอ 
เซอร์ โว  ON
ระหว่าง การควบคุม ตําแหนง่ : แสดง การ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  (COIN)
ติด สว่าง เมืWอ ความคลาดเคลืWอน ระหว่าง คําสัWง ตําแหนง่ กับ ตําแหนง่ จริง ของ มอเตอร์ อยู ่ภายใน ค่าทีW 
กําหนด  (ตัZง โดย  Pn606 ค่า จาก โรงงาน คือ  10 หนว่ย คําสัWง ) และ ดับ เมืWอ เกิน ค่าทีW กําหนด  ระหว่าง 
การควบคุม ความเร็ว และ แรง บิด : แสดง ความเร็ว ตรงกัน  (V-CMP)

ติด สว่าง เมืWอ ผลต่าง ระหว่าง ความเร็ว เซอร์ โว มอเตอร์ กับ ความเร็ว คําสัWง อยู ่ภายใน ค่าทีW กําหนด  (ตัZง 
โดย  Pn522 ค่า จาก โรงงาน คือ  10 min-1) และ ดับ เมืWอ เกิน ค่าทีW กําหนด  ติด สว่าง ตลอด ระหว่าง 
การควบคุม แรง บิด 

การแสดง การตรวจจับ การ หมุน  (TGON)
ติด สว่าง เมืWอ ความเร็ว รอบ ของ เซอร์ โว มอเตอร์ สูง กว่า ค่าทีW กําหนด  (ตัZง โดย  Pn521 ค่า จาก โรงงาน คือ 
20 min-1) และ ดับ เมืWอ ตpากว่า ค่าทีW กําหนด 

ระหว่าง การควบคุม ตําแหนง่ : แสดง ขณะ มี อินพุต พัลส์ คําสัWง 
ติด สว่าง เมืWอ มี อินพุต พัลส์ คําสัWง  ดับ เมืWอ ไม ่มี อินพุต พัลส์ คําสัWง  ระหว่าง การควบคุม ความเร็ว และ 
แรง บิด : แสดง ขณะ มี อินพุต คําสัWง ความเร็ว 
ติด สว่าง เมืWอ คําสัWง ความเร็ว ทีW ป[อน เข้ามา มากกว่า ค่าทีW กําหนด  (ตัZง โดย 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

Pn521 ค่า จาก โรงงาน คือ  20 min-1) และ ดับ เมืWอ น้อยกว่า ค่าทีW กําหนด 

ระหว่าง การควบคุม ตําแหนง่ : แสดง ขณะ มี อินพุต สัญญาณ ล้าง ค่า 
ติด สว่าง เมืWอ มี อินพุต สัญญาณ ล้าง ค่า  ดับ เมืWอ ไม ่มี อินพุต สัญญาณ ล้าง ค่า  ระหว่าง 
การควบคุม ความเร็ว และ แรง บิด : แสดง ขณะ มี อินพุต คําสัWง แรง บิด 
ติด สว่าง เมืWอ คําสัWง แรง บิด ทีW ป[อน เข้ามา มากกว่า ค่าทีW กําหนด  (10% ของ แรง บิด พิกัด ) และ ดับ เมืWอ 
น้อยกว่า ค่าทีW กําหนด 
การแสดง ไฟ พร้อม 
ติด สว่าง เมืWอ แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก เปeน  ON ดับ เมืWอ ไฟ วงจร หลัก เปeน  OFF

4.3 โหมด พารามิเตอร ์
เลือก หรือ ปรับ ฟUงก์ชัน โดย การ ตัZงค่า พารามิเตอร์ 
พารามิเตอร์ ใน ไดรฟc มี  2 ประเภท :

พารามิเตอร์ ฟUงก์ชัน : ตัZงค่า พารามิเตอร์ ยอ่ย เพืWอ เลือก ฟUงก์ชัน 
พารามิเตอร์ ปรับ ตัZง : ตัZงค่า พารามิเตอร์ ภายใน ชว่ง ทีW กําหนด  สําหรับ รายละเอียด พารามิเตอร์  โปรด ดู 
"บท ทีW  11 พารามิเตอร์ เซอร์ โว "
เพืWอ ความสะดวก ใน การอธิบาย  จะ กําหนด หมายเลข หลัก ของ จอแสดงผล  LED 5 หลัก เปeนหลัก ทีW 
0~4 ตามลําดับ 

หลัก 

การ ตัZงค่า พารามิเตอร ์ฟUงก์ชัน 
ต่อไปนีZ ยกตัวอยา่ง พารามิเตอร์  Pn008 (สวิตช์ เลือก ฟUงก์ชัน ประยุกต์  8) โดย เปลีWยน ค่า พารามิเตอร์ จาก  0000
เปeน  1021
ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
ขัZน ตอนทีW  1 หลังจาก จ่ายไฟ ให้ ไดรฟc  ให้ กดปุXม  [M]

เพืWอ สลับ ไป ยัง โหมด ตัZงค่า พารามิเตอร์ 

ขัZน ตอนทีW  2 กดปุXม  [▲], ปุXม  [▼] หรือ กดปุXม  [S] สัZน 
ๆ  เพืWอ เลือก พารามิเตอร์  Pn008

ขัZน ตอนทีW  3 กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ แสดงค่า ปUจจุบัน 
ของ  Pn008 หลัก ทีW  0 (หลัก ขวา สุด )
จะ กะพริบ 

ขัZน ตอนทีW  4 กดปุXม  [▲] เพืWอ ตัZงหลัก ทีW  0 (หลัก ขวา 
สุด ) เปeน  1
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ขัZน ตอนทีW  5 กดปุXม  [S] สัZน ๆ   หลัก ทีW  1 จะ กะพริบ 

ขัZน ตอนทีW  6 กดปุXม  [▲] เพืWอ ตัZงหลัก ทีW  1 เปeน  2

ขัZน ตอนทีW  7 กดปุXม  [S] สัZน ๆ   สอง ครัZง  หลัก ทีW  3 จะ 
กะพริบ 

ขัZน ตอนทีW  8 กดปุXม  [▲] เพืWอ ตัZงหลัก ทีW  3 (หลัก ขวา 
สุด ) เปeน  1

ขัZน ตอนทีW  9 หลังจาก กดปุXม  [S] ค้าง  (ประมาณ  1S)
จะ ออก ไป ยัง หน้าจอ พารามิเตอร์ หลัง 
การ แก้ไข หมายเลข 

หลังจาก 
แสดง 
พารามิเตอร์ 

หาก ไมต้่องการ แก้ไข  ให้ กดปุXม  [M]
เพืWอ ออก ไป ยัง หน้าจอ พารามิเตอร์ 

หมายเลข แสดงผล 

เสร็จสิZน 

สําคัญ 

แผง ควบคุม แสดงค่า ได้ เพียง  5 หลัก  แต่ พารามิเตอร์ ปรับ ตัZง บาง ตัว มีค่า ตัZงแต่  6 หลัก ขึZนไป 

สีW หลัก 
กลาง สีW หลัก 

ล่าง 

แสดง เมืWอ เปeน ค่า ลบ 

สอง หลัก 
บน 

การ กะพรบิ ด้าน ซา้ย สดุ แสดง ตําแหน่ง ของ หลัก  การ 
แสดงผล และ ค่า ของ หลัก คือ ค่า ของ พารามิเตอร ์ กดปุXม 
[S] สัZน ๆ   เพืWอ แสดง หรอื ตัZงค่า หลัก ตpา  กลาง  และ สงู 

กด กด 

4.4 โหมด มอนิเตอร ์
ใน โหมด มอนิเตอร์  ผู้ใช้ สามารถ ดู ค่า คําสัWง ทีW ป[อน เข้า ไดรฟc  สถานะ สัญญาณ อินพุต /เอาต์พุต  และ 
สถานะ ภายใน ของ ไดรฟc ได้  แม้ มอเตอร์ กําลัง ทํางาน อยู ่ก็ สามารถ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เข้า โหมด มอนิเตอร์ เพืWอ ใช้งาน ได้ 

4.4.1 วิธใีช้ งานการ มอนิเตอร ์

ต่อไปนีZ อธิบาย ขัZนตอน การใช้งาน  โดย ยกตัวอยา่ง การแสดง ข้อมูล  "-123580" ของ มอนิเตอร์ หมายเลข  Un005

ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
ขัZน ตอนทีW  1 ขัZน ตอนทีW  1 หลังจาก จ่ายไฟ ให้ ไดรฟc 

ให้ กดปุXม  [M] เพืWอ สลับ ไป ยัง โหมด 
มอนิเตอร์ 

ขัZน ตอนทีW  2 ขัZน ตอนทีW  2 กดปุXม  [▲], ปุXม  [▼] หรือ 
กดปุXม  [S] สัZน ๆ   เพืWอ เลือก  Un005

ขัZน ตอนทีW  3 ขัZน ตอนทีW  3 กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ 
แสดงค่า ของ  Un005ของ ปUจจุบัน พารามิเตอร์ 

ขัZน ตอนทีW  5 ขัZน ตอนทีW  5 กดปุXม  [S] สัZน ๆ   เพืWอ เลืWอน 
แสดง หลัก ตpา  กลาง  และ สูง  ดัง แสดง 
ด้านล่าง 

กลับ ไป ยัง 

กด 

สีW หลัก กลาง สีW หลัก ล่าง สอง หลัก บน 

กด 

กด 

ขัZน ตอนทีW  6 หลังจาก กดปุXม  [S] ค้าง  (ประมาณ  1S)
จะ ออก ไป ยัง หน้าจอ แสดง หมายเลข 
มอนิเตอร์ 
หรือ กด  [M] เพืWอ ออก ไป ยัง หน้าจอ 
แสดง หมายเลข มอนิเตอร์ 

เสร็จสิZน 

4.4.2 คําอธิบาย เนืZอหา การ มอนิเตอร ์



 

58 
 Xarp Intelligence 2021 

 

 

 

   

Un000  澬  int16 0xE000 

Un001 
澬 1 int32 0xE001 

Un003 
 

澬 1  int32 0xE003 

Un005 
澬 1 int32 0xE005 

Un007 
 澬 1  int32 0xE007 

Un009 
 澬 1  int32 0xE009 

Un00D 
 澬 1 Uint32 0xE00D 

Un00F  澬  Uint16 0xE00F 

Un010  ―― Uint16 0xE010 

Un011  ―― Uint16 0xE011 

Un015  澬V澭 Uint16 0xE015 

Un016  澬 int16 0xE016 

Un020 
 

澬%澭 int16 0xE020 

Un021  澬0.01V澭 int16 0xE021 

Un022  澬  int16 0xE022 

Un023  澬0.01V澭 int16 0xE023 

Un030 
  

 

澬%澭 Uint16 0xE030 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

รหัส เนืZอหา หนว่ย ประเภท ข้อมูล แอดเดรส 

ความเร็ว มอเตอร์ r/min

จํานวน พัลส์ ป[อน กลับ ของ มอเตอร์  (หนว่ย 

เอน โค้ด เดอร์ )

เอน โค้ด เดอร์ 

พัลส์ 

จํานวน พัลส์ อินพุต พัลส์ คําสัWง  (ก่อน 

อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ )

คําสัWง 

พัลส์ 

จํานวน พัลส์ ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่  (หนว่ย เอน โค้ด เดอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ )

เอน โค้ด เดอร์ 

พัลส์ 

ตัว นับ พัลส์ ป[อน กลับ คําสัWง 

หนว่ย 

ตัว นับ ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ คําสัWง 

หนว่ย 

มุม การ หมุน  1 (แสดง เปeน เลขฐานสิบ  32 บิต ) เอน โค้ด เดอร์ 

พัลส์ 

มุม การ หมุน  2 deg

มอนิเตอร์ สัญญาณ อินพุต 

มอนิเตอร์ สัญญาณ เอาต์พุต 

แรงดัน วงจร หลัก 

ความถีW พัลส์ คําสัWง 0.1KHz

คําสัWง แรง บิด ภายใน  (ค่า เทียบ กับ 

แรง บิด พิกัด )

แรงดัน อนาล็อก แรง บิด 

คําสัWง ความเร็ว ภายใน r/min

แรงดัน อนาล็อก ความเร็ว 

มอเตอร์ อัตรา โหลด สะสม  (กําหนด 

พิกัด โหลด สะสม เปeน  100%)
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Un031 
 

100%) 

澬%澭 Uint16 0xE031 

Un032 
   

 

澬%澭 Uint16 0xE032 

Un033 
 

100%) 

澬%澭 Uint16 0xE033 

Un035  澬100ms澭 Uint32 0xE035 

Un05A  ―― Uint16 0xE05A 

Un060 
 

 

 

Uint32 0xE060 

Un062  澬  Uint16 0xE062 

Un063  澬  Uint16 0xE063 

Un064  澬0.01N·M澭 Uint16 0xE064 

Un065  澬0.1A澭 Uint16 0xE065 

Un066  澬0.1A澭 Uint16 0xE066 

Un080 
澬 1 Uint32 0xE080 

Un082  澬 Uint16 0xE082 

Un084 
 

澬 1 int32 0xE084 

Un086 
 

澬 1 int32 0xE086 

Un088 
澬 1  int32 0xE088 

Un08A 
 澬 1  int32 0xE08A 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

อัตรา โหลด ของ ไดรฟc  (กําหนด พิกัด โหลด ของ ไดรฟc เปeน 

อัตรา โหลด รี เจน เนอ เร ที ฟ (กําหนด ของ 

พิกัด โหลด รี เจน เนอ เร ที ฟ เปeน  100%)

อัตรา โหลด  DB (กําหนด พิกัด โหลด  DB เปeน 

เวลาทํางาน รวม 

หมายเลข อลาร์ม ปUจจุบัน 

ความ ละเอียด เอน โค้ด เดอร์ :

ความ ละเอียด เอน โค้ด เดอร์  17 บิต คือ  131072;

ความ ละเอียด เอน โค้ด เดอร์  20 บิต คือ  1048576;

ความ ละเอียด เอน โค้ด เดอร์  23 บิต คือ  8388608;

พัลส์ 

ความเร็ว พิกัด ของ มอเตอร์ r/min

ความเร็ว สูงสุด ของ มอเตอร์ r/min

แรง บิด พิกัด ของ มอเตอร์ 

กระแส พิกัด ของ มอเตอร์ 

กระแส สูงสุด ของ มอเตอร์ 

ค่า รอบ เดียว ของ เอน โค้ด เดอร์ เอน โค้ด เดอร์ 

พัลส์ 

ค่า หลาย รอบ ของ เอน โค้ด เดอร์ 1 รอบ 

ตําแหนง่ แอบ โซ ลูท ของ มอเตอร์  32 บิต ล่าง 

(หนว่ย เอน โค้ด เดอร์ )

เอน โค้ด เดอร์ 

พัลส์ 

ตําแหนง่ แอบ โซ ลูท ของ มอเตอร์  32 บิต ล่าง 

(หนว่ย เอน โค้ด เดอร์ )

เอน โค้ด เดอร์ 

พัลส์ 

ตําแหนง่ แอบ โซ ลูท ของ มอเตอร์  32 บิต ล่าง  (หนว่ย 

เอน โค้ด เดอร์ )

คําสัWง 

หนว่ย 

ตําแหนง่ แอบ โซ ลูท ของ มอเตอร์  32 บิต บน  (หนว่ย 

เอน โค้ด เดอร์ )

คําสัWง 

หนว่ย 
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Un100 
 

 

―― Uint16 0xE100 

Un101  % Uint16 0xE101 

Un105  澬0.1ms澭 int32 0xE105 

Un107 
 澬 1  int32 0xE107 

Un10A  澬0.1Hz澭 Uint16 0xE10A 

 

 

 

 

  

Un010 

1245 3 0

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Un011 

123 0

 

 

 

 

 

 

 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

มอนิเตอร์ เกน ทีW มีผล  (เกน ทีW  1=1, เกน ทีW  2

=2)

อัตราสว่น โมเมนต์ ความเฉืWอย 

เวลา เซต ต ลิง ของ การ กําหนด ตําแหนง่ 

การ โอเวอร์ ชู ต ของ การ กําหนด ตําแหนง่ คําสัWง 

หนว่ย 

ความถีW การ สัWนสะเทือน ตกค้าง 

ทัZงนีZ  ความสัมพันธ์ ระหว่าง ข้อมูล มอนิเตอร์ หมายเลข  Un010 และ  Un011 กับ แต่ละ ชอ่งสัญญาณ เปeน ดังนีZ 

รหสั ข้อมูล หมายเหต ุ

หมายเลข 
ด้านบน 

ด้านบน : สัญญาณ อินพุต ทีW ตรงกัน มีผล 
ด้านล่าง : สัญญาณ อินพุต ทีW ตรงกัน ไม ่มีผล 

การ แสดงผล  LED ของ สัญญาณ อินพุต 

ด้านล่าง 

0: อินพุต  DI1 (CN1-9) (ระดับ ตpา  =
ON, ระดับสูง  = OFF) 1: อินพุต  DI2
(CN1-10) 2: อินพุต  DI3 (CN1-34) 3:
อินพุต  DI4 (CN1-8) 4: อินพุต  DI5
(CN1-33) 5: อินพุต  DI6 (CN1-32)

การ เปhด และ ปhด ออ ป โต คัปเปลอร์ ของ สัญญาณ เอาต์พุต ขึZนอยูกั่บ ว่า สัญญาณ เอาต์พุต ถูก กลับ ค่า หรือไม ่:

เมืWอ สัญญาณ ไม ่ถูก กลับ ค่า  ออ ป โต คัปเปลอร์ เอาต์พุต จะ นํา กระแส เมืWอ สัญญาณ  ON และ หยุด นํา กระแส เมืWอ 
สัญญาณ  OFF เมืWอ สัญญาณ ถูก กลับ ค่า  ออ ป โต คัปเปลอร์ เอาต์พุต จะ หยุด นํา กระแส เมืWอ สัญญาณ  ON และ นํา 
กระแส เมืWอ สัญญาณ  OFF

ด้านบน 
ด้านล่าง 

หมายเลข 
การ แสดงผล  LED ของ สัญญาณ เอาต์พุต 

ด้านบน : สัญญาณ เอาต์พุต ทีW ตรงกัน มีผล 
ด้านล่าง : สัญญาณ เอาต์พุต ทีW ตรงกัน ไม ่มีผล 

0: เอาต์พุต  DO1 (CN1-6, 7)
1: เอาต์พุต  DO2 (CN1-4, 5)
2: เอาต์พุต  DO3 (CN1-2, 3)
3: เอาต์พุต  DO4 (CN1-26, 1)

การ เปhด และ ปhด ออ ป โต คัปเปลอร์ ของ สัญญาณ เอาต์พุต ขึZนอยูกั่บ ว่า สัญญาณ เอาต์พุต ถูก กลับ ค่า หรือไม ่:

เมืWอ สัญญาณ ไม ่ถูก กลับ ค่า  ออ ป โต คัปเปลอร์ เอาต์พุต จะ นํา กระแส เมืWอ สัญญาณ  ON และ หยุด นํา กระแส เมืWอ 
สัญญาณ  OFF เมืWอ สัญญาณ ถูก กลับ ค่า  ออ ป โต คัปเปลอร์ เอาต์พุต จะ หยุด นํา กระแส เมืWอ สัญญาณ  ON และ นํา 
กระแส เมืWอ สัญญาณ  OFF
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Fn000  4.5.1 

Fn001  8.3.3 

Fn002 4.5.2 

Fn003 -- 

Fn004  4.5.3 

Fn005  4.5.4 

Fn006  4.5.5 

Fn007 -- 

Fn008  -- 

Fn009  -- 

Fn010  4.5.6 

Fn011  4.5.7 

Fn015  -- 

Fn020  -- 

Fn021  4.5.8 

Fn02F  4.5.9 

Fn030  4.5.10 

Fn032 -- 

Fn050  4.5.11 

Fn060  8.3.1 

Fn062  8.3.2 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

4.5 ฟUงก์ชัน เสรมิ 
ใน โหมด ฟUงก์ชัน เสริม  สามารถ ใช้ แผง ควบคุม เพืWอ ดําเนินการ ต่อไปนีZ :

รหสั  Fn ฟUงก์ชัน บท 

การแสดง ประวัติ อลาร์ม 

การ ปรับ พารามิเตอร์ เดีWยว 

โหมด การ เดิน เครืWองแบบ  JOG

การ ค้นหา จุด อ้างอิง 

การ เดินเครืWอง  PJOG

การ กําหนด ค่า เริWมต้น พารามิเตอร์ 

การ ล้าง ประวัติ อลาร์ม 

การ ปรับ อัตโนมัติ ของ ออฟ เซ็ต คําสัWง อนาล็อก  (ความเร็ว , แรง บิด )

ออฟ เซ็ต คําสัWง 

การ ปรับ ออฟ เซ็ต คําสัWง ความเร็ว ด้วย ตนเอง 

การ ปรับ ออฟ เซ็ต คําสัWง แรง บิด ด้วย ตนเอง 

การ กําหนด ค่า เริWมต้น ข้อมูล เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท 

การ รีเซ็ต อลาร์ม เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท 

คืน ค่า พารามิเตอร์ ทัZงหมด เปeน ค่า จาก โรงงาน 

การสอน ตําแหนง่  (ใช้ได้ เฉพาะ โหมด ตําแหนง่ )

การ ตัZงค่า ห้าม เขียน พารามิเตอร์ 

ซอฟต์แวร์ รีเซ็ต 

แสดง เวอร์ชัน ซอฟต์แวร์ ของ ไดรฟc 

แสดง รุน่ มอเตอร์ 

การตรวจวัด ความเฉืWอย ของ โหลด 

การ ปรับ จูน อัตโนมัติ 

การ ปรับ จูน พารามิเตอร์ ขัZนสูง 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

4.5.1 Fn000（การแสดง ประวัติ อลารม์ ）

ฟUงก์ชัน แสดง ประวัติ อลาร์ม สามารถ ดู อลาร์ม ล่าสุด ได้  10 รายการ  ขัZนตอน การแสดง ประวัติ อลาร์ม มี ดังนีZ 

ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
ขัZน ตอนทีW  1 หลังจาก จ่ายไฟ ให้ ไดรฟc  กดปุXม  [M]

หลายครัZง เพืWอ เลือก โหมด ฟUงก์ชัน เสริม 

ขัZน ตอนทีW  3

ลําดับ อลาร์ม  ยิWง 
ตัวเลข สูง  ข้อมูล 

อลาร์ม ยิWง เก่า 

รหัส อลาร์ม  ดู 
ตา รา งอ ลาร์ม 

กดปุXม  [S] ค้าง  จะ แสดง หมายเลข 
อลาร์ม ล่าสุด 

ขัZน ตอนทีW  5

กด 

กด 

กดปุXม  [▲] หรือ  [▼] เพืWอ เปลีWยน 
"ลําดับ ทีW " และ ดู หมายเลข อลาร์ม ล่าสุด 
ได้ 

ขัZน ตอนทีW  6 กดปุXม  [M] และ กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ 
กลับ ไป ทีW การแสดง หมายเลข ฟUงก์ชัน 

เสร็จสิZน 

คําแนะนํา 

เมืWอ ไม ่มี อลาร์ม เกิดขึZน  หมายเลข อลาร์ม จะ เปeน  0 และ แสดง  "-"
สามารถ ลบ ประวัติ อลาร์ม ได้ ด้วย  "ล้าง ประวัติ อลาร์ม  (Fn004)"
อลาร์ม ลําดับ ทีW  0 คือ อลาร์ม ล่าสุด  และ อลาร์ม ลําดับ ทีW 

9 คือ อลาร์ม ทีW เก่า ทีWสุด 

4.5.2 Fn002（โหมด การ เดิน เครืWองแบบ  JOG）

การ เดิน เครืWองแบบ  JOG มัก ใช้ สําหรับ การทดลอง เดินเครืWอง  ดู รายละเอียด ใน  "7.3.3 การ เดิน เครืWองแบบ  JOG"

การ เดิน เครืWองแบบ  JOG เปeน ฟUงก์ชัน สําหรับ ตรวจสอบ การทํางาน ของ เซอร์ โว มอเตอร์ ด้วย การควบคุม ความเร็ว โดย ไมต้่อง ต่อ 
กับ อุปกรณ์ควบคุม หลัก 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ข้อควรระวัง 

เมืWอ สัญญาณ เปhด เซอร์ โว  (/S-ON) เปeน  ON ให้ เปลีWยนเปeน  OFF
ตัZงค่า ความเร็ว  JOG โดย พิจารณา จาก ชว่ง การทํางาน ของ เครืWองจักร ทีW ใช้  ความเร็ว  JOG
ตัZง ค่าทีW  Pn304
ฟUงก์ชัน ป[องกัน การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ จะ ถูก ปhด ใช้งาน ระหว่าง การ เดิน เครืWองแบบ  JOG
ต้อง คํานึงถึง ชว่ง การทํางาน ของ เครืWองจักร ขณะ เดินเครืWอง 

ใช้ มาตรการ ความปลอดภัย ทีW จําเปeน เพืWอให้ สามารถ หยุด ฉุกเฉิน ได้ ตลอดเวลา 

เพืWอ ความปลอดภัย  ให้ ติดตัZง อุปกรณ์ หยุด ทีW ฝUW ง เครืWองจักร 

4.5.3 Fn004（การ เดินเครืWอง  PJOG）

การ เดินเครืWอง  PJOG มัก ใช้ สําหรับ การทดลอง เดินเครืWอง  ดู รายละเอียด ใน  "7.5.5 การ เดินเครืWอง  PJOG"

4.5.4 Fn005（คืน ค่า พารามิเตอร ์เปeน ค่า จาก โรงงาน ）

ขัZนตอน การคืน ค่า พารามิเตอร์ เปeน ค่า จาก โรงงาน มี ดังนีZ 
ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
ขัZน ตอนทีW  1 หลังจาก จ่ายไฟ ให้ ไดรฟc  กดปุXม  [M]

หลายครัZง เพืWอ เลือก โหมด ฟUงก์ชัน เสริม 

ขัZน ตอนทีW  2 กดปุXม  [▲], [▼] หรือ กดปุXม  [S] สัZน ๆ  
เพืWอ เลือก หมายเลข ฟUงก์ชัน  Fn005

ขัZน ตอนทีW  3 กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ เข้าสู ่ชัZน ถัดไป 

ขัZน ตอนทีW  5

（กะพรบิ ）

กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ คืน ค่า จาก โรงงาน 

ขัZน ตอนทีW  6 กดปุXม  [M] เพืWอ ยกเลิก การ ดําเนินการ 
การ แสดงผล ก่อนหน้า และ กลับ ไป ของ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เสร็จสิZน 

4.5.5 Fn006（การ ล้าง ประวัติ อลารม์ ）

ฟUงก์ชัน ลบ ประวัติ อลาร์ม ทัZงหมด ทีW บันทึก ไว้ ใน เซอร์ โว ไดรฟc  ขัZนตอน การ ลบ ประวัติ อลาร์ม มี ดังนีZ 

ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
ขัZน ตอนทีW  1 หลังจาก จ่ายไฟ ให้ ไดรฟc  กดปุXม  [M]

หลายครัZง เพืWอ เลือก โหมด ฟUงก์ชัน เสริม 

ขัZน ตอนทีW  2 กดปุXม  [▲], [▼] หรือ กดปุXม  [S] สัZน ๆ  
เพืWอ เลือก หมายเลข ฟUงก์ชัน  Fn006

ขัZน ตอนทีW  3 กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ เข้าสู ่ชัZน ถัดไป 

ขัZน ตอนทีW  5

（กะพรบิ ）

กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ ลบ ประวัติ อลาร์ม 

ขัZน ตอนทีW  6 กดปุXม  [M] เพืWอ ยกเลิก การ ดําเนินการ 
การ แสดงผล ก่อนหน้า และ กลับ ไป ของ 

เสร็จสิZน 

4.5.6 Fn010（การ กําหนด ค่า เริWมต้น ข้อมูล เอน โค้ด เดอร ์แบบ แอบ โซ ลทู ）

สําคัญ 

สามารถ ล้าง ข้อมูล หลาย รอบ ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท ได้ เฉพาะ เมืWอ เซอร์ โว  OFF
เท่านัZน 
ก่อน เริWม ใช้งาน ไดรฟc ทีW มี เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท  ให้ ดําเนินการ  Fn010

ขัZนตอน การ ดําเนินการ  Fn010 มี ดังนีZ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
ขัZน ตอนทีW  1 หลังจาก จ่ายไฟ ให้ ไดรฟc  กดปุXม  [M]

หลายครัZง เพืWอ เลือก โหมด ฟUงก์ชัน เสริม 

ขัZน ตอนทีW  2 กดปุXม  [▲], [▼] หรือ กดปุXม  [S] สัZน ๆ  
เพืWอ เลือก หมายเลข ฟUงก์ชัน  Fn010

ขัZน ตอนทีW  3 กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ เข้าสู ่ชัZน ถัดไป 

ขัZน ตอนทีW  4

（กะพรบิ ）

กดปุXม  [M] เพืWอ ล้าง ข้อมูล หลาย รอบ 
ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท  เมืWอ 
ดําเนินการ เสร็จ  จะ กะพริบ  "done"
แล้ว ออก 

กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ ยกเลิก การ 
ดําเนินการ  Fn010 และ กลับ ไป ทีW การ 
แสดงผล ก่อนหน้า 

เสร็จสิZน 

4.5.7 Fn011（การ รเีซต็ อลารม์ เอน โค้ด เดอร ์แบบ แอบ โซ ลทู ）

สําคัญ 

ข้อมูล อลาร์ม ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท จะ ถูก เก็บ ไว้ ใน เอน โค้ด เดอร์  และ จะ ไม ่ถูก 
ล้าง อัตโนมัติ แม้ แก้ไข สาเหตุ อลาร์ม แล้ว จ่ายไฟ ใหม ่ ต้อง ล้าง ด้วย การ ดําเนินการ นีZ 

ขัZนตอน การ ดําเนินการ  Fn011 มี ดังนีZ 
ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
ขัZน ตอนทีW  1 หลังจาก จ่ายไฟ ให้ ไดรฟc  กดปุXม  [M]

หลายครัZง เพืWอ เลือก โหมด ฟUงก์ชัน เสริม 

ขัZน ตอนทีW  2 กดปุXม  [▲], [▼] หรือ กดปุXม  [S] สัZน ๆ  
เพืWอ เลือก หมายเลข ฟUงก์ชัน  Fn011

ขัZน ตอนทีW  3 กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ เข้าสู ่ชัZน ถัดไป 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ขัZน ตอนทีW  4

（กะพรบิ ）

กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ ล้าง ข้อมูล อลาร์ม 
ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท  เมืWอ 
ดําเนินการ เสร็จ  จะ กะพริบ  "done"
แล้ว ออก 

กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ ยกเลิก การ 
ดําเนินการ  Fn010 และ กลับ ไป ทีW การ 
แสดงผล ก่อนหน้า 

เสร็จสิZน 

4.5.8 Fn021（การ ตัZงค่า หา้ม เขยีน พารามิเตอร ์）

ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
ขัZน ตอนทีW  1 หลังจาก จ่ายไฟ ให้ ไดรฟc  กดปุXม  [M]

หลายครัZง เพืWอ เลือก โหมด ฟUงก์ชัน เสริม 

ขัZน ตอนทีW  2 กดปุXม  [▲], [▼] หรือ กดปุXม  [S] สัZน ๆ  
เพืWอ เลือก หมายเลข ฟUงก์ชัน  Fn021

ขัZน ตอนทีW  3 กดปุXม  [S] ค้าง ประมาณ  1S เพืWอ เข้าสู ่
หน้าจอ ดัง รูป ซ้าย 

ขัZน ตอนทีW  4 กดปุXม  [▲], [▼], [S] เพืWอ ตัZงค่า 
ดังต่อไปนีZ 
"P.0000": อนุญาต ให้ เปลีWยนแปลง 
(ค่า จาก โรงงาน )
"P.0315": ห้าม เปลีWยนแปลง 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ขัZน ตอนทีW  5

（กะพรบิ ）

กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ ยืนยัน การ ตัZงค่า 
กดปุXม  [M] เพืWอ ยกเลิก การ ตัZงค่า และ 
กลับ 

เมืWอ ตัZงค่า เสร็จ  "donE" จะ กะพริบ และ 
กลับ ไป ทีW การ แสดงผล ด้าน ซ้าย 
(หมายเหตุ )

หลัง ตัZงค่า เสร็จ  อาจ ปรากฏ คําเตือน 
A.941
หาก ตัZงค่า อืWน นอกจาก  "P.0000" และ 
"P.0315" จะ แสดง  "Error"

ขัZน ตอนทีW  6 กดปุXม  [M] เพืWอ กลับ ไป ทีW การ แสดงผล 
ก่อนหน้า 

เสร็จสิZน 

4.5.9 Fn02F（ซอฟต์แวร ์รเีซต็ ）

สําคัญ 

การ ดําเนินการ นีZ ใช้ได้ เฉพาะ ใน สถานะ เซอร์ โว  OFF เท่านัZน 

ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
ขัZน ตอนทีW  1 หลังจาก จ่ายไฟ ให้ ไดรฟc  กดปุXม  [M]

หลายครัZง เพืWอ เลือก โหมด ฟUงก์ชัน เสริม 

ขัZน ตอนทีW  2 กดปุXม  [▲], [▼] หรือ กดปุXม  [S] สัZน ๆ  
เพืWอ เลือก หมายเลข ฟUงก์ชัน  Fn02F

ขัZน ตอนทีW  3 กดปุXม  [S] ค้าง ประมาณ  1S เพืWอ เข้าสู ่
หน้าจอ ดัง รูป ซ้าย 

ขัZน ตอนทีW  4 กดปุXม  [▲] 4 ครัZง จนกว่า จะ แสดง ดัง รูป 
ซ้าย  (หมายเหตุ )

หาก กดปุXม ผิด ลําดับ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ระหว่าง ดําเนินการ  (เชน่  กด  [M]) จะ 
กะพริบ  "no_oP" ประมาณ  1 วินาที 

หาก ไมต้่องการ ซอฟต์แวร์ รีเซ็ต  ให้ 
กดปุXม  [S] ค้าง ประมาณ  1S เพืWอ ออก 

ขัZน ตอนทีW  5 กดปุXม  [M] เซอร์ โว ไดรฟc จะ รีเซ็ต  การ 
แสดงผล บน แผง ควบคุม จะ ดับ  แล้ว 
แสดง หน้าจอ สถานะ เชน่เดียวกับ หลัง 
เปhด เครืWอง 

เสร็จสิZน 

4.5.10 Fn030（แสดง เวอรช์ัน ซอฟต์แวร ์ของ ไดรฟc ）

ขัZนตอน การ ตรวจสอบ เวอร์ชัน ซอฟต์แวร์ เซอร์ โว มี ดังนีZ 
ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
ขัZน ตอนทีW  1 หลังจาก จ่ายไฟ ให้ ไดรฟc  กดปุXม  [M]

หลายครัZง เพืWอ เลือก โหมด ฟUงก์ชัน เสริม 

ขัZน ตอนทีW  2 กดปุXม  [▲], [▼] หรือ กดปุXม  [S] สัZน ๆ  
เพืWอ เลือก หมายเลข ฟUงก์ชัน  Fn030

ขัZน ตอนทีW  3

เวอร์ชัน หลัก เวอร์ชัน ยอ่ย 

กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ เข้าสู ่ชัZน 
ถัดไป การ แสดงผล ของ 

เวอร์ชัน ซอฟต์แวร์  ดัง รูป ซ้าย :
เวอร์ชัน หลัก คือ  V1.01 และ เวอร์ชัน 
ยอ่ย คือ  2

ขัZน ตอนทีW  4

กด 

กดปุXม  [▲] เพืWอ สลับ การ แสดงผล 
ระหว่าง เวอร์ชัน  DSP และ เวอร์ชัน 
FPGA

ขัZน ตอนทีW  5 กดปุXม  [M] หรือ กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ 
กลับ ไป ทีW การ แสดงผล ก่อนหน้า 

เสร็จสิZน 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

4.5.11 Fn050（การตรวจวัด ความเฉืWอย ของ โหลด ）

การตรวจวัด ความเฉืWอย ของ โหลด มัก ดําเนินการ ก่อน การ ปรับ จูน  ดู รายละเอียด ใน  "8.2 การตรวจวัด ความเฉืWอย ของ โหลด "
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P-OT 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

บท ทีW  5 ฟUงก์ชัน และ การ ตัZงค่า 

5.1 การ ตัZงค่า แหล่ง จ่ายไฟ 
วงจร หลัก และ วงจร ควบคุม ของ ไดรฟc ทํางาน ได้ ทัZง เมืWอ จ่ายไฟ  AC หรือ  DC เมืWอ เลือก อินพุต ไฟ  AC
สามารถ ใช้ ไฟ  1 เฟส หรือ  3 เฟส  ผู้ใช้ ต้อง ตัZงค่า พารามิเตอร์  Pn001.2 ให้ ตรง กับ แหล่ง จ่ายไฟ ทีW ต่อ 
ใช้งาน จริง 

พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ 
อินพุต ไฟ  AC ทีW ขัZว ต่อ  L1, L2 อินพุต 
ไฟ  AC ทีW ขัZว ต่อ  L1, L2, L3 อินพุต ไฟ 
DC ทีW ขัZว ต่อ  P, N

รี สตาร์ท 

คําเตือน 

ต่อ ขัZว ต่อ แหล่ง จ่ายไฟ ให้ ถูกต้อง 
→ ต่อ แหล่ง จ่ายไฟ  AC เข้าทีW ขัZว ต่อ  L1, L2 และ  L3 ของ ไดรฟc  → ต่อ แหล่ง จ่ายไฟ  DC
เข้าทีW ขัZว ต่อ  P และ  N ของ ไดรฟc 

เมืWอ ใช้ อินพุต ไฟ  DC ให้ ติดตัZง ฟhวส์ ทีW สาย แหล่ง จ่ายไฟ 
เมืWอ ใช้ อินพุต ไฟ  DC ไดรฟc จะ ไม ่ประมวลผล พลังงาน รี เจน เนอ เร ที ฟ  จึง ต้อง จัดการ 
พลังงาน รี เจน เนอ เร ที ฟ ทีW ฝUW ง แหล่ง จ่ายไฟ 

5.2 การ ตัZงค่า ทิศ ทางการ หมุน ของ มอเตอร ์
สามารถ สลับ ทิศ ทางการ หมุน ของ มอเตอร์  (Pn001.0) ได้ โดย ไมต้่อง เปลีWยน ขัZว  (ทิศทาง คําสัWง ) ของ 
คําสัWง ความเร็ว /คําสัWง ตําแหนง่  ค่า จาก โรงงาน กําหนด  "ทิศทาง หมุน เดินหน้า " เปeน  "หมุน 
ทวนเข็มนา8ิกา  (CCW)" เมืWอ มอง จาก ด้าน โหลด ของ มอเตอร์ 

ค่า 
พารามิเตอร ์

คําสัWง 
เดินหน้า /
ถอยหลัง 

ทิศ ทางการ หมุน ของ มอเตอร ์และ พัลส ์เอาต์พุต เอน โค้ด 
เดอร ์

โอเวอร ์
แทร เวล 
(OT) ทีW ใช้ 

กําหนด  CCW
เปeน ทิศทาง 
เดินหน้า  [ค่า 
จาก 

คําสัWง 
เดินหน้า 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

โรงงาน ] คําสัWง 
ถอยหลัง 

กําหนด  CW
เปeน ทิศทาง 
เดินหน้า 
(โหมด หมุน 
กลับ ทิศ )

คําสัWง 
เดินหน้า 

คําสัWง 
ถอยหลัง 

5.3 การ ตัZงค่า การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ 

5.3.1 ภาพรวม ฟUงก์ชัน 

ฟUงก์ชัน ป[องกัน การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ ของ ไดรฟc  คือ ฟUงก์ชัน ความปลอดภัย ทีWบังคับ หยุด มอเตอร์ ด้วย 
สัญญาณ จาก ลิมิต สวิตช์  เมืWอ สว่น เคลืWอนทีW ของ เครืWองจักร เคลืWอนทีW เกิน ชว่ง ปลอดภัย ทีW ออกแบบ ไว้ 

ตัวอยา่ง การ เดินสาย ของ ไดรฟc แสดง ใน รูป ทีW  5-1
รูป ทีW  5-1 แผนภาพ การ เดินสาย สัญญาณ โอเวอร์ แทร เวล 

เซอร์ โว มอเตอร์ ลิมิต 
สวิตช์ 

ลิมิต 
สวิตช์ 
P-OT
N-OT

ทิศทาง เดินหน้า โหลด 

เมืWอ ใช้ ไดรฟc กับ โหลด แบบ หมุน  เชน่  โต๊ะ หมุน และ สายพาน ลําเลียง  โดยทัWวไป ไม ่จําเปeนต้อง ใช้ ฟUงก์ชัน 
ป[องกัน การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ  ในกรณีนีZ ไม ่จําเปeนต้อง เดินสาย สัญญาณ อินพุต ป[องกัน การ เคลืWอนทีW เกิน 
ระยะ 
การ ติดตัZง ลิมิต สวิตช์ 
ใน กรณี การ ขับเคลืWอน เชิงเส้น  ฯลฯ  ต้อง ต่อ ลิมิต สวิตช์ เพืWอ ป[องกัน ความเสียหาย ของ เครืWองจักร 
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 P-OT CN1-34 ON 

  OFF 

 

 N-OT CN1-8 ON   

  OFF 
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Pn50X 

h.2XX2  

  h.1XX2  

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เมืWอ หน้า สัมผัส ของ ลิมิต สวิตช์ สัมผัส ไม ่ดี หรือ สาย ขาด  ให้ ใช้  "หน้า สัมผัส ปกติ ปhด " เพืWอให้ มอเตอร์ 
เคลืWอน ไป ทาง ด้าน ทีW ปลอดภัย  เมืWอ ใช้ เซอร์ โว มอเตอร์ กับ แกน แนวตัZง 

ใน สถานะ โอเวอร์ แทร เวล  (เนืWองจาก สัญญาณ  BK เปeน  ON (ปลด เบรก )) ชิZนงาน อาจ ตก ลงมา  เพืWอ 
ป[องกัน ชิZนงาน ตก  ให้ ตัZง เซอร์ โว มอเตอร์ เปeน สถานะ ยึด ตําแหนง่ ศูนย์ หลัง หยุด  ดู วิธี ตัZงค่า ใน  "5.4.2 วิธี 
หยุด มอเตอร์ เมืWอ เกิด โอเวอร์ แทร เวล "

ข้อควรระวัง 

เพืWอ ป[องกัน อุบัติเหตุ จาก หน้า สัมผัส สัมผัส ไม ่ดี หรือ สาย ขาด  ให้ ใช้  "หน้า สัมผัส ปกติ ปhด "
สําหรับ ลิมิต สวิตช์ 
นอกจากนีZ  ห้าม เปลีWยน ขัZว ของ สัญญาณ โอเวอร์ แทร เวล  (P-OT, N-OT) จาก ค่า จาก โรงงาน 

ระหว่าง การควบคุม ตําแหนง่  เมืWอ เซอร์ โว มอเตอร์ หยุด เนืWองจาก โอเวอร์ แทร เวล  พัลส์ ค่า 
คลาดเคลืWอน ตําแหนง่ จะ ยังคง ค้าง อยู ่ หาก ต้องการ ล้าง พัลส์ ค่า คลาดเคลืWอน ตําแหนง่  ต้อง 
ป[อน สัญญาณ ล้าง  (CLR)

5.3.2 การ ต่อ สญัญาณ โอเวอร ์แทร เวล 

สัญญาณ โอเวอร์ แทร เวล ประกอบด้วย สัญญาณ อินพุต ห้าม หมุน เดินหน้า  (P-OT) และ สัญญาณ อินพุต ห้าม 
หมุน ถอยหลัง  (N-OT) แม้ อยู ่ใน สถานะ โอเวอร์ แทร เวล  ก็ ยัง สามารถ ขับเคลืWอน ใน ทิศทาง ตรงข้าม ได้ ด้วย การ 
ป[อน คําสัWง 

ประเภท ชืWอ พิน สถานะ ความหมาย 
อินพุต ขับเคลืWอน ด้าน เดินหน้า ได้  (ทํางาน ปกติ )

เดินหน้า ห้าม ขับเคลืWอน ด้าน เดินหน้า  (โอเวอร์ แทร เวล 
ด้าน เดินหน้า ) ทํางาน ถอยหลัง ได้ )

ด้าน ขับเคลืWอน ได้ (ทํางาน ปกติ 

ถอยหลัง ห้าม ขับเคลืWอน ด้าน ถอยหลัง  (โอเวอร์ แทร เวล 
ด้าน ถอยหลัง )

5.3.3 การ เลือก เปhด /ปhด ฟUงก์ชัน ป[องกัน การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ 

ผู้ใช้ สามารถ เปhด หรือ ปhด ฟUงก์ชัน โอเวอร์ แทร เวล ได้ โดย กําหนด สัญญาณ  IO อินพุต ผา่น พารามิเตอร์ 
Pn500~Pn505

พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ 

P-OT ไม ่มีผล ตลอด  P-OT
มีผล ตลอด 

ทันที 
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Pn001.0 0  
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

สัญญาณ อินพุต ควบคุม การ มีผล /ไม ่มีผล ของ  P-OT ควบคุม 
การ มีผล /ไม ่มีผล ของ  P-OT ด้วย สัญญาณ อินพุต ทีW กลับ ค่า 
แล้ว 
N-OT ไม ่มีผล ตลอด  N-OT
มีผล ตลอด 
สัญญาณ อินพุต ควบคุม การ มีผล /ไม ่มีผล ของ  N-OT ควบคุม 
การ มีผล /ไม ่มีผล ของ  N-OT ด้วย สัญญาณ อินพุต ทีW กลับ ค่า 
แล้ว 

5.4 การ ตัZงค่า วิธ ีหยุด มอเตอร ์
วิธี หยุด ไดรฟc เมืWอ เกิด อลาร์ม หรือ เซอร์ โว  OFF มี  3 วิธี :

วิธี หยุด มอเตอร์ ความหมาย 
หยุด ด้วย ไดนามิก เบรก  (DB) ลัดวงจร วงจรไฟฟ[า ของ มอเตอร์ เพืWอ หยุด มอเตอร์ ฉุกเฉิน 

หยุด แบบ ปล่อย หมุน 
อิสระ  เบรก ด้วย แรง 
บิด ย้อนกลับ 

มอเตอร์ หยุด เอง ตาม ธรรมชาติ จาก แรงเสียดทาน ขณะ หมุน  ตัZง 
คําสัWง ความเร็ว เปeน  "0" เพืWอ หยุด มอเตอร์ ฉุกเฉิน 

สถานะ หลัง มอเตอร์ หยุด มี  4 แบบ :
สถานะ มอเตอร์ หลัง หยุด ความหมาย 
หมุน อิสระ สถานะ ทีW ไดรฟc ไม ่ควบคุม มอเตอร์  (เครืWองจักร จะ เคลืWอนทีW เมืWอ มี 

แรง กระทํา จาก ด้าน โหลด )

ไดนามิก เบรก  (DB) ยึด 
ตําแหนง่ ศูนย์  (Zero clamp)

ลัดวงจร วงจรไฟฟ[า ของ มอเตอร์ 
สถานะ หยุด เมืWอ คําสัWง ตําแหนง่ เปeน  "0" (คง ตําแหนง่ หยุด ปUจจุบัน 
ไว้ )

ทํางาน ปกติ สถานะ ทีW ไดรฟc ยังคง ควบคุม มอเตอร์ ต่อไป 

5.4.1 วิธ ีหยุด มอเตอร ์เมืWอ เกิด อลารม์ /เซอร ์โว  OFF

สามารถ เลือก วิธี หยุด ของ ไดรฟc เมืWอ เกิด อลาร์ม และ เซอร์ โว  OFF ได้ทีW  Pn001.0 (วิธี หยุด มอเตอร์ เมืWอ เกิด 
อลาร์ม /SOFF)

พารามิเตอร ์ ค่า วิธ ีหยุด มอเตอร ์ หลัง หยุด มผีล เมืWอ 
ใช้ ไดนามิก เบรก  (DB) คง  DB ไว้ รี สตาร์ท 

ใช้  DB แล้ว ปลด  DB สถานะ อิสระ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

2[ค่า เริWมต้น ] ไม ่ใช้  DB มอเตอร์ อยู ่ใน สถานะ อิสระ สถานะ อิสระ 

5.4.2 วิธ ีหยุด มอเตอร ์เมืWอ เกิด โอเวอร ์แทร เวล 

เมืWอ เกิด โอเวอร์ แทร เวล  สามารถ เลือก วิธี หยุด มอเตอร์ ได้ทีW  Pn001.1 (วิธี หยุด เมืWอ เกิด โอเวอร์ แทร เวล )

พารามิเตอร ์ ค่า วิธ ีหยุด มอเตอร ์ หลัง หยุด มผีล เมืWอ 

0 [ค่า เริWมต้น ] หยุด ด้วย  DB หรือ หยุด แบบ หมุน อิสระ 
(วิธี หยุด เหมือน  Pn001.0) ลด ความเร็ว 
และ หยุด มอเตอร์ โดย ใช้ แรง บิด ทีWตัZง ใน 
Pn406 เปeน ค่าสูงสุด  แล้ว เข้าสู ่สถานะ 
ล็อก เซอร์ โว 

สถานะ อิสระ รี สตาร์ท 

ยึด 
ตําแหนง่ 
ศูนย์  (Zero
clamp)

ลด ความเร็ว และ หยุด มอเตอร์ โดย ใช้ แรง 
บิด ทีWตัZง ใน  Pn406 เปeน ค่าสูงสุด  แล้ว 
เข้าสู ่สถานะ หมุน อิสระ 

สถานะ อิสระ 

คําแนะนํา 

เมืWอ ใช้ เบรก ด้วย แรง บิด ย้อนกลับ  คําสัWง ความเร็ว จะ ถูก ตัZง เปeน  "0" และ ซอฟต์ สตาร์ท จะ ไม ่
มีผล  (คือ พารามิเตอร์  Pn305 และ  Pn306 ไม ่มีผล )

เมืWอ ใช้ เบรก ด้วย แรง บิด ย้อนกลับ  ผู้ใช้ ต้อง ตัZงค่า  Pn406 (ขีดจํากัด แรง บิด หยุด ฉุกเฉิน ) ด้วย 

5.4.3 การ ตัZงค่า ขดีจํากัด แรง บดิ ขณะ เบรก ด้วย แรง บดิ ยอ้นกลับ 

เมืWอ ตัZง  Pn001.1 เปeน  1 หรือ  2 มอเตอร์ จะ ลด ความเร็ว โดย ใช้ แรง บิด ทีWตัZง ใน  Pn406 เปeน ค่าสูงสุด 

พารามิเตอร ์ ช่วง ค่า หน่วย ค่า เริWมต้น มผีล เมืWอ 
ทันที 

5.5 เบรก ค้าง ตําแหน่ง  (holding brake)

5.5.1 ภาพรวม ฟUงก์ชัน 

เบรก เปeน ชิZนสว่น ทีW ยึด ตําแหนง่ ไว้ เมืWอ ปhดไฟ ไดรฟc  เพืWอ ไม ่ให้ สว่น เคลืWอนทีW ของ เครืWองจักร เคลืWอนทีW จาก นqาหนัก ตัวเอง หรือ แรง 
ภายนอก  เบรก ติด ตัZงอยู ่ใน เซอร์ โว 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

มอเตอร์ รุน่ มี เบรก  ให้ ติดตัZง ทีW ฝUW ง เครืWองจักร  ใช้งาน ใน สถานการณ์ 
ตาม รูป ทีW  5-2

รูป ทีW  5-2 แผนภาพ เบรก ค้าง ตําแหนง่ 

แกน แนวตัZง 
เซอร์ โว มอเตอร์ 

เบรก ค้าง ตําแหนง่ 

ชิZนสว่น ทีW เคลืWอนทีW 
ได้ ของ เครืWองจักร 

ป[องกัน ชิZนสว่น ทีW 
เคลืWอนทีW ได้ เลืWอน ตัว 
เนืWองจาก นqาหนัก ของ 
ตัวเอง เมืWอ ไฟ  OFF

แกน ทีW มี แรง ภายนอก กระทํา 

ป[องกัน ชิZนสว่น ทีW เคลืWอนทีW ได้  (โต๊ะ งาน ) เลืWอน 
ตัว เนืWองจาก แรง ภายนอก 

เบรก ค้าง ตําแหนง่ 
ชิZนสว่น ทีW เคลืWอนทีW ได้ ของ 
เครืWองจักร  แรง ภายนอก 

เซอร์ โว มอเตอร์ 

สําคัญ 

เบรก ใน เซอร์ โว มอเตอร์ รุน่ มี เบรก เปeน เบรก พิเศษ แบบ ทํางาน เมืWอ ไม ่มี การ กระตุ้น  (non-
excitation) ไม ่สามารถ ใช้ ลด ความเร็ว และ หยุด บอ่ยๆ  ได้  ใช้ได้ เฉพาะ เพืWอ คง สถานะ หยุด 
ของ เซอร์ โว มอเตอร์ เท่านัZน 

5.5.2 ลําดับ การทํางาน ของ เบรก 

พิจารณา เวลา ปลด เบรก และ เวลา เบรก ทํางาน  แล้ว ตัZงเวลา การทํางาน ของ เบรก ดังนีZ 

ไฟ เข้า เซอร์ โว มอเตอร์ 

สัญญาณ เบรก  (/BK)

สว่น สัมผัส ของ เบรก 
(ผ้า เบรก ) เบรก ทํางาน 

ปลด เบรก 
เบรก ทํางาน 

( 1) เวลา หนว่ง การทํางาน ของ เบรก สําหรับ เซอร์ โว มอเตอร์ ทีW มี เบรก ค้าง ตําแหนง่ แสดง ไว้ ใน ด้าน  ต่อไปนีZ  ต้อง 
ประเมิน สมรรถนะ บน อุปกรณ์ จริง ก่อน ใช้งาน จริง เสมอ  คําสัWง จาก ตัวควบคุม หลัก ไป ยัง  SERVOPACKตาราง  ตาราง แสดง เวลา หนว่ง การทํางาน โดยทัWวไป เมืWอ สวิตช์ แหล่ง จ่ายไฟ ทีW ฝUW ง  DC
(2)หลัง สัญญาณ  /S-ON เปeน  ON ให้ รอ อยา่ง น้อย เท่ากับ เวลา ปลด เบรก บวก  50 ms แล้วจึง สง่ 
(3)ตัZง จังหวะ การทํางาน ของ เบรก และ เซอร์ โว  OFF ด้วย  Pn526, Pn527 และ  Pn529

ความเร็ว มอเตอร์ 

คําสัWง ตําแหนง่ /
คําสัWง ความเร็ว 

สัญญาณ เซอร์ โว  ON

คําแนะนํา 

เวลา ปลด เบรก : เวลา ตัZงแต่ สัญญาณ เอาต์พุต ควบคุม เบรก  (BK) เปeน  ON จน เบรก ปลด จริง 

เวลา เบรก ทํางาน : เวลา ตัZงแต่ สัญญาณ เอาต์พุต ควบคุม เบรก  (BK) เปeน  OFF จน เบรก ทํางาน 
จริง 
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5.5.3 สญัญาณ เอาต์พุต ควบคมุ เบรก （BK）

เมืWอ เซอร์ โว  OFF หรือ ตรวจ พบ อลาร์ม  สัญญาณ  BK จะ เปeน  OFF (เบรก ทํางาน ) เวลา ทีW เบรก ทํางาน  (เวลา ทีW 
สัญญาณ  BK เปeน  OFF) ปรับ ได้ทีW  Pn527 (เวลา รอ ขัZนตอน พืZนฐาน )

ประเภท ชืWอ พิน สถานะ ความหมาย 
เอาต์พุต ปลด เบรก 

เบรก ทํางาน 

สัญญาณ เอาต์พุต ควบคุม เบรก  (BK) ถูก กําหนดให้ ขา  CN1-2/3 ด้วย  Pn512 จาก โรงงาน  และ สามารถ 
กําหนด สัญญาณ  BK ให้ ขา เอาต์พุต อืWน ของ  CN1 ผา่น พารามิเตอร์ ได้ 

พารามิเตอร ์ ค่า พิน หมายเหต ุ
สัญญาณ  BK สง่ ออกจาก  CN1-3 และ 
CN1-2

5.5.4 การ ตัZงค่า เบรก  ON/OFF (เมืWอ มอเตอร ์หยุด )

ตาม ค่า จาก โรงงาน  สัญญาณ  BK จะ สง่ออก พร้อมกับ สัญญาณ เปhด การ กระตุ้น ของ ไดรฟc  (จาก สัญญาณ เปhด ผา่น บัส  สัญญาณ 
/S-ON ของ พอร์ต  IO หรือ สัญญาณ เปhด ใน ฟUงก์ชัน เสริม ) และ สามารถ เปลีWยน จังหวะ เซอร์ โว  ON/OFF ได้ ผา่น พารามิเตอร์ 
ผู้ใช้  ไทม์ มิWง ชาร์ต ของ  OFF เปeน ดังนีZ 

อินพุต  /S-ON

เอาต์พุต  /BK

มี ไฟ เข้า มอเตอร์ 

เซอร์ โว  ON เซอร์ โว  OFF

ปลด เบรก เบรก ทํางาน 

มี ไฟ เข้า มอเตอร์ 
ไม ่มี ไฟ เข้า มอเตอร์ 

มี ไฟ เข้า มอเตอร์ 

ปลด เบรก 

เซอร์ โว  ON

พารามิเตอร ์ ชืWอ ช่วง ค่า หน่วย ค่า เริWมต้น มผีล เมืWอ 
เวลา รอ เซอร์ โว  ON
ขัZนตอน พืZนฐาน 

ทันที  ทันที 
เวลา รอ 

คําแนะนํา 

Pn526: เมืWอ เซอร์ โว  ON มอเตอร์ จะ ได้รับ ไฟ ทันที  จากนัZน จะ สง่สัญญาณ  BK หลัง รอ ครบ 
เวลา ทีWตัZง ไว้ 

เมืWอ ใช้กับ แกน แนวตัZง  ฯลฯ  สว่น เคลืWอนทีW ของ เครืWองจักร อาจ เคลืWอน เล็กน้อย เนืWองจาก 
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นqาหนัก ตัวเอง หรือ แรง ภายนอก  ตาม จังหวะ การ ตัZงค่า เบรก  ON/OFF
สามารถ ขจัด การ เคลืWอนทีW เล็กน้อย นีZ ได้ โดย ปรับ เวลา การทํางาน เซอร์ โว  ON/OFF ด้วย พารามิเตอร์ 
ผู้ใช้ ข้างต้น 

สําคัญ 

เมืWอ เกิด อลาร์ม  มอเตอร์ จะ เข้าสู ่สถานะ ไม ่มี ไฟ ทันที โดย ไม ่ขึZนกับ การ ตัZงค่า พารามิเตอร์ 
ข้างต้น  ในขณะนัZน เครืWองจักร อาจ เคลืWอนทีW ก่อน เบรก ทํางาน  เนืWองจาก นqาหนัก ตัวเอง หรือ แรง 
ภายนอก ของ สว่น เคลืWอนทีW 

5.5.5 การ ตัZงค่า เบรก  ON/OFF (เมืWอ เซอร ์โว มอเตอร ์กําลัง หมุน )

เมืWอ มี คําสัWง หยุด เซอร์ โว มอเตอร์ ทีW กําลัง หมุน ขณะ เซอร์ โว  OFF หรือ เกิด อลาร์ม  สามารถ เปลีWยน 
เงืWอนไข การ สง่สัญญาณ  BK ได้ ด้วย พารามิเตอร์ ผู้ใช้ ต่อไปนีZ 

อินพุต  /S-
ON ไฟ ดับ หรือ อลาร์ม  หรือ 

เอาต์พุต  /BK

เซอร์ โว  OFFเซอร์ โว  ON

ความเร็ว มอเตอร์ 

มี ไฟ เข้า มอเตอร์ 

ปลด เบรก เบรก ทํางาน 

มอเตอร์ หยุด โดย ใช้ 
DB หรือ หมุน อิสระ  Pn001.0

เมืWอ เข้า เงืWอน ไขข้อ ใด ข้อ หนึWง ต่อไปนีZ  สัญญาณ  BK จะ เปeน ระดับ  H
เมืWอ ความเร็ว มอเตอร์ ตpากว่า  Pn528 หลัง เซอร์ โว  OFF
เมืWอ เกิน เวลา ทีWตัZง ใน  Pn529 หลัง เซอร์ โว  OFF

พารามิเตอร ์ ชืWอ ช่วง ค่า หน่วย ค่า เริWมต้น มผีล เมืWอ 
ความเร็ว 
เบรก เวลา รอ ทันที 

เวลา รอ เบรก ทันที 
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5.6 การ ตัZงค่า เอน โค้ด เดอร ์แบบ แอบ โซ ลทู 

5.6.1 การ เลือก เอน โค้ด เดอร ์แบบ แอบ โซ ลทู 

หาก สัญลักษณ์ เอน โค้ด เดอร์ ใน รุน่ มอเตอร์ เปeน  "1" หรือ  "3" หมายถึง มอเตอร์ ใช้ เอน โค้ด เดอร์ แบบ 
แอบ โซ ลูท 

เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท ต้อง ใช้ ไฟ จาก แบตเตอรีW  เพืWอให้ จดจํา ตําแหนง่ หลัง หยุด ได้ แม้ ปhดไฟ แล้ว 

ใน ระบบ ทีW ใช้ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท  ตัวควบคุม หลัก สามารถ ทราบ ตําแหนง่ ปUจจุบัน ได้  จึง ไม ่
จําเปeนต้อง กลับ จุด อ้างอิง เมืWอ เปhด ระบบ 

ประเภท 
เอน โค้ด 

เดอร ์แบบ 
แอบ โซ ลทู 

ความ 
ละเอยีด 

ช่วง 
ข้อมูล 
เอาต์พุต 

การทํางาน เมืWอ เกิน 
ขดีจํากัด 

เอน โค้ด 
เดอร์ แบบ 
แอบ โซ ลูท 

ทีW จดจํา 
หลาย รอบ 

17 บิต 
หรือ 

23 บิต 

เมืWอ เกิน ค่า ขีดจํากัด บน  (+32767) ใน ทิศทาง หมุน 
เดินหน้า  ข้อมูล หลาย รอบ จะ เปeน  -32768

เมืWอ เกิน ค่า ขีดจํากัด ล่าง  (-32768) ใน ทิศทาง 
ถอยหลัง  ข้อมูล หลาย รอบ จะ เปeน  +32767

ผู้ใช้ สามารถ กําหนด ประเภท เอน โค้ด เดอร์ ของ มอเตอร์ ได้ทีW  Pn002.2 ของ ไดรฟc 

พารามิเตอร ์ ค่า พิน มผีล เมืWอ 
ใช้ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท เปeน แบบ แอบ โซ ลูท รี สตาร์ท 

1[ค่า เริWมต้น ] ใช้ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท เปeน แบบ อิน ค ริ เมน ทัล 

เมืWอ ใช้ เปeน แบบ อิน ค ริ เมน ทัล  ไม ่จําเปeนต้อง ใช้ แบตเตอรีW สํารอง 
หลัง เปลีWยน พารามิเตอร์ นีZ  ต้อง รี สตาร์ท ไฟ เพืWอ ให้การ ตัZงค่า มีผล 

สําคัญ 

เมืWอ ใช้ มอเตอร์ ทีW มี เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท  ก่อน เริWม ใช้งาน ไดรฟc  ให้ ดําเนินการ  "ล้าง 
ข้อมูล หลาย รอบ และ อลาร์ม  (Fn010)" หนึWง ครัZง 

ตาม ค่า เริWมต้น  ไดรฟc ใช้ เอน โค้ด เดอร์ แบบ อิน ค ริ เมน ทัล  หาก ใช้ มอเตอร์ ทีW มี เอน โค้ด เดอร์ แบบ 
แอบ โซ ลูท  หลัง จ่ายไฟ ให้ ไดรฟc  ให้ ตัZง  Pn002.2=0 แล้ว รี สตาร์ท ไดรฟc 
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5.6.2 อลารม์ เอน โค้ด เดอร ์แบบ แอบ โซ ลทู 

หาก เกิด คําเตือน  A.930 หรือ  E.55A ให้ เปลีWยน แบตเตอรีW โดยเร็ว ทีWสุด  หลัง เปลีWยน แบตเตอรีW  ให้ ดําเนินการ  "ล้า งอ 
ลาร์ม หลาย รอบ " และ  "ล้าง ข้อมูล หลาย รอบ " (Fn010) ดู วิธี เปลีWยน แบตเตอรีW และ การ ดําเนินการ หลัง เปลีWยน ใน 
"3.6.4 การ ติดตัZง หรือ เปลีWยน แบตเตอรีW "

สําคัญ 

เปลีWยน แบตเตอรีW ขณะทีW ไฟ วงจร ควบคุม ของ เซอร์ โว ไดรฟc ยัง เปhด อยู ่ (ON)
หลัง เปลีWยน แบตเตอรีW  ให้ ปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc เพืWอ ยกเลิก  "คําเตือน แบตเตอรีW เอน โค้ด เดอร์ แบบ 
อนุกรม  (A.930)"
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก ไม ่มี การทํางาน ผิดปกติ  แสดง ว่าการ เปลีWยน แบตเตอรีW เสร็จ 
สมบูรณ์ 
เมืWอ ปhดไฟ วงจร ควบคุม ของ เซอร์ โว ไดรฟc และ ถอด การ ต่อ แบตเตอรีW  (รวมถึง การ ถอด สาย เอน 
โค้ด เดอร์ ) ข้อมูล ใน เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท จะ สูญหาย และ เกิด อลาร์ม ทีW เกีWยวข้อง 
ในกรณีนีZ ต้อง ดําเนินการ ตัZงค่า เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท  ดู  "4.5.6 Fn010 (ล้าง ข้อมูล 
หลาย รอบ และ ข้อมูล อลาร์ม ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท )"

เมืWอ ข้อมูล หลาย รอบ ล้น  จะ เกิด อลาร์ม  E.556 สามารถ ปhด อลาร์ม นีZ ได้ ด้วย พารามิเตอร์  Pn007.1

พารามิเตอร ์ ค่า พิน มผีล เมืWอ 
เกิด อลาร์ม  E.556 เมืWอ ข้อมูล หลาย รอบ ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ 
แอบ โซ ลูท ล้น  (ค่า เริWมต้น )

รี สตาร์ท 

ไม ่เกิด อลาร์ม เมืWอ ข้อมูล หลาย รอบ ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ 
ลูท ล้น 

5.7 การ กําหนด สญัญาณ  IO
คอนเนค เตอร์ สัญญาณ  I/O (CN1) มี ฟUงก์ชัน ทีW กําหนด ไว้ ล่วงหน้า  แต่ บาง ขัZว ต่อ สามารถ กําหนด ฟUงก์ชัน อืWน หรือ เปลีWยน ขัZว ได้  การ 
กําหนด ฟUงก์ชัน และ การ ตัZง ขัZว ทําได้ ด้วย พารามิเตอร์ 

5.7.1 การ กําหนด สญัญาณ อินพุต 

หมายเหต ุ
CN1 มี ขา สําหรับ กําหนด สัญญาณ อินพุต  DI1~DI6 รวม  6 ขา  ตรง กับ พารามิเตอร์  Pn500~Pn505
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สําคัญ 

ขา อินพุต มี ลําดับความสําคัญ  เมืWอ กําหนด สัญญาณ ซqา ให้ หลาย ขา  จะ มีผล เฉพาะ ขา ทีW มี 
ลําดับความสําคัญ สูงสุด เท่านัZน  ลําดับความสําคัญ ของ พอร์ต เรียง ดังนีZ : CN1-9 (DI1) >
CN1-10 (DI2) > CN1-34 (DI3) > CN1-8 (DI4) > CN1-33 (DI5) > CN1-32 (DI6)

ตัZง  Pn500 ~ Pn505 เปeน ค่า กําหนด ทีW แทน สัญญาณ อินพุต  หมายถึง สัญญาณ อินพุต นัZน ถูก 
กําหนดให้ ขา ทีW ตรงกัน  ตาราง ทีW  5-1 แสดงค่า กําหนด ทีW แทน สัญญาณ อินพุต และ ชืWอ สัญญาณ 

ตาราง ทีW  5-1 คําอธิบาย สัญญาณ อินพุต 
สญัญาณ อินพุต ชืWอ ค่า 

เปhด เซอร์ โว  สลับ โหมด 
ควบคุม  ห้าม ขับเคลืWอน 
เดินหน้า  ห้าม ขับเคลืWอน 
ถอยหลัง  ล้าง ค่า 
คลาดเคลืWอน ตําแหนง่ 
รีเซ็ต อลาร์ม  ยึด ทีW ความเร็ว 
ศูนย์  กลับ ทิศ คําสัWง  คําสัWง 

พัลส์ อินพุต 
สลับ อัตราขยาย  ห้าม รับ 
คําสัWง พัลส์ อินพุต 

ขีดจํากัด แรง บิด ภายนอก ด้าน 
เดินหน้า 
ขีดจํากัด แรง บิด ภายนอก ด้าน 
ถอยหลัง 
สลับ เกน  เลือก 
ภายใน  0 เลือก 
ภายใน  1 เลือก 
ภายใน  0 เลือก 
ภายใน  1

คําสัWง ความเร็ว 

คําสัWง ความเร็ว 

คําสัWง แรง บิด 

คําสัWง แรง บิด 

5.7.2 การ กําหนด สญัญาณ เอาต์พุต 

หมายเหต ุ
CN1 มี ขา สําหรับ กําหนด สัญญาณ เอาต์พุต  DO1~DO4 รวม  4 ขา 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ตรง กับ พารามิเตอร์  Pn510~Pn513

สําคัญ 

สามารถ กําหนด สัญญาณ เอาต์พุต เดียวกัน ให้ วงจร เอาต์พุต ต่างๆ  ได้ 

ค่า กําหนด ของ สัญญาณ เอาต์พุต แต่ละ ตัว ทีW กําหนด ได้ แสดง ใน ตาราง ทีW  5-2 ตัZง พารามิเตอร์ 
Pn510~Pn513 เพืWอ กําหนดให้ ขา ทีW ตรงกัน  ตาราง ทีW  5-2 แสดงค่า กําหนด ทีW แทน สัญญาณ เอาต์พุต 
และ ชืWอ สัญญาณ 

ตาราง ทีW  5-2 คําอธิบาย สัญญาณ เอาต์พุต 
สญัญาณ เอาต์พุต ชืWอ ค่า 

เอาต์พุต สัญญาณ อลาร์ม 
สัญญาณ พัลส์  Z แบบ โอเพน 
คอ ล เลก เตอร์  สัญญาณ ควบคุม 
เบรก  กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน 
เอาต์พุต สัญญาณ คําเตือน 
เอาต์พุต เซอร์ โว พร้อม 
เอาต์พุต ความเร็ว ตรงกัน 
ตรวจจับ การ หมุน ของ มอเตอร์ 
สัญญาณ ตรวจจับ ขีดจํากัด แรง 
บิด  สัญญาณ ตรวจจับ ขีดจํากัด 
ความเร็ว  ใกล้ ถึง ตําแหนง่  แรง 
บิด ถึง ค่าทีW กําหนด 

5.8 ขดีจํากัด แรง บดิ 
ขีดจํากัด แรง บิด เปeน ฟUงก์ชัน จํากัด แรง บิด เอาต์พุต ของ มอเตอร์ 
การ จํากัด แรง บิด มี  4 แบบ  ภาพรวม ของ แต่ละ วิธี แสดง ดังนีZ 

ประเภท สรุป อ้างอิง 
ภายใน  (ไม ่ใช้ 
พารามิเตอร์ )

แรง บิด ขีดจํากัด ไดรฟc จะ คํานวณ แรง บิด สูงสุด โดยอัตโนมัติ ตาม การ จับคู่ 
มอเตอร์  เพืWอ ใช้ จํากัด แรง บิด 

ภายใน  (พารามิเตอร์ )
ขีดจํากัด แรง บิด 
ภายนอก 

แรง บิด ขีดจํากัด แรง บิด ถูก จํากัด ด้วย พารามิเตอร์  (Pn402, Pn403)
ตลอดเวลา 
แรง บิด ถูก จํากัด ด้วย สัญญาณ อินพุต  (P-CL/N- CL) จาก 
อุปกรณ์ควบคุม หลัก 

ขีดจํากัด แรง บิด สําหรับ  /
CLT ตาม เอาต์พุต 

แรง บิด ถูก จํากัด ด้วย สัญญาณ เอาต์พุต  /CLT ของ คําสัWง 
เซอร์ โว 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

สัญญาณ 

คําแนะนํา 

แม้ ค่า ทีWตัZง จะ เกิน แรง บิด สูงสุด ของ มอเตอร์ ทีW ใช้  แรง บิด จริง จะ ถูก จํากัด ไม ่ให้ เกิน แรง บิด สูงสุด 
ของ มอเตอร์ 

5.8.1 ขดีจํากัด แรง บดิ ภายใน 

ขีดจํากัด แรง บิด ภายใน  แรง บิด เอาต์พุต สูงสุด จะ ถูก จํากัด ด้วย ค่า ขีดจํากัด แรง บิด ภายใน ด้าน หมุน 
เดินหน้า  (Pn402) และ ขีดจํากัด แรง บิด ภายใน ด้าน หมุน ถอยหลัง  (Pn403) ตลอดเวลา 

พารามิเตอร ์ ชืWอ ช่วง ค่า หน่วย ค่า เริWมต้น มผีล เมืWอ 
ขีดจํากัด 
เดินหน้า 
ขีดจํากัด 
ถอยหลัง 

แรง บิด ทันที 
ทันที 

แรง บิด 

5.8.2 ขดีจํากัด แรง บดิ ภายนอก 

เมืWอ เครืWองจักร ต้อง จํากัด แรง บิด ใน สภาวะ การทํางาน บางอยา่ง  อุปกรณ์ควบคุม หลัก จะ สง่สัญญาณ 
ON หรือ  OFF เพืWอ จํากัด แรง บิด  ใช้กับ งาน  เชน่  การ ดัน แล้ว หยุด  หรือ การ จับ ยึด ชิZนงาน ของ หุน่ยนต์ 

สญัญาณ คําสัWง สาํหรบั ขดีจํากัด แรง บดิ ภายนอก 
สัญญาณ คําสัWง สําหรับ ขีดจํากัด แรง บิด ภายนอก  ได้แก่  สัญญาณ อินพุต ขีดจํากัด แรง บิด ภายนอก ด้าน 
เดินหน้า  (/P-CL) และ สัญญาณ อินพุต ขีดจํากัด แรง บิด ภายนอก ด้าน ถอยหลัง  (/N-CL)

ประเภท ชืWอ พิน สถานะ ความหมาย 
อินพุต ต้อง 

กําหนด 
ON（ปhด วงจร ） เปhด ขีดจํากัด แรง บิด ภายนอก ด้าน หมุน เดินหน้า 

ค่า ขีดจํากัด : ค่าทีW น้อยกว่า ระหว่าง  Pn402 และ 
Pn404 ปhด ขีดจํากัด แรง บิด ภายนอก ด้าน หมุน 
เดินหน้า  ค่า ขีดจํากัด : Pn402 เปhด ขีดจํากัด แรง 
บิด ภายนอก ด้าน ถอยหลัง  ค่า ขีดจํากัด : ค่าทีW 
น้อยกว่า ระหว่าง  Pn403 และ  Pn405

OFF（เปhด วงจร ）

ต้อง 
กําหนด 

ON（ปhด วงจร ）

OFF（เปhด วงจร ）ปhด ขีดจํากัด แรง บิด ภายนอก ด้าน ถอยหลัง  ค่า 
ขีดจํากัด : Pn403
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

การ ตัZงค่า ขดีจํากัด แรง บดิ 
พารามิเตอร์ ทีW เกีWยวกับ การ ตัZงค่า ขีดจํากัด แรง บิด : Pn402 (ขีดจํากัด แรง บิด ภายใน ด้าน หมุน เดินหน้า 
), Pn403 (ขีดจํากัด แรง บิด ภายใน ด้าน หมุน ถอยหลัง ), Pn404 (ขีดจํากัด แรง บิด ภายนอก ด้าน หมุน 
เดินหน้า ), Pn405 (ขีดจํากัด แรง บิด ภายนอก ด้าน หมุน ถอยหลัง ) หาก ค่า ขีดจํากัด แรง บิด น้อย เกินไป 
อาจ เกิด แรง บิด ไม ่เพียงพอ ขณะ เรง่ และ ลด ความเร็ว ของ เซอร์ โว มอเตอร์ 

พารามิเตอร ์ ชืWอ ช่วง ค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มผีล เมืWอ 
ขีดจํากัด 
ภายใน 
เดินหน้า 
ขีดจํากัด 
ภายใน 
ถอยหลัง 
ขีดจํากัด 
ภายนอก 
เดินหน้า 
ขีดจํากัด 
ภายนอก 
ถอยหลัง 

แรง บิด 
ด้าน 

ทันที 

แรง บิด 
ด้าน 

ทันที 

แรง บิด 
ด้าน 

ทันที 

แรง บิด 
ด้าน 

ทันที 

สัญญาณ เอาต์พุต ตรวจจับ ขีดจํากัด แรง บิด  (TLC)
สัญญาณ  TLC ทีW แสดง สถานะ การ จํากัด แรง บิด เอาต์พุต ของ มอเตอร์ เปeน ดังนีZ :

ประเภท ชืWอ พิน สถานะ ความหมาย 
เอาต์พุต ต้อง 

กําหนด 
ON（ปhด วงจร ）
OFF（เปhด วงจร ） แรง บิด เอาต์พุต ของ มอเตอร์ ถูก จํากัด 

แรง บิด เอาต์พุต ของ มอเตอร์ ไม ่ถูก จํากัด 

5.9 ซอฟต์ สตารท์ 
ฟUงก์ชัน ซอฟต์ สตาร์ท คือ การ แปลง คําสัWง ความเร็ว แบบ ขัZนบันได ให้ เปeน คําสัWง ความเร็ว ทีW เรง่ และ ลด 
ความเร็ว คงทีW อยา่ง ราบรืWน  ขัZนแรก ผู้ใช้ ต้อง เลือก รูปแบบ เส้นโค้ง คําสัWง ความเร็ว ทีW  Pn30A.2 (รูปแบบ 
เส้นโค้ง คําสัWง ความเร็ว )

พารามิเตอร ์ ค่า รูปแบบ เส้นโค้ง คําสัWง ความเร็ว มีผล เมืWอ 
แบบ ลาด  (Ramp) [ค่า เริWมต้น ] รี สตาร์ท 

ฟhลเตอร์ ลําดับ ทีW  1
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สงวนลิขสิทธิb 

ฟhลเตอร์ ลําดับ ทีW  2

เมืWอ คําสัWง ความเรว็ เปeน แบบ ลาด （Pn30A.2＝0）

รูป ต่อไปนีZ เปeน ไทม์ มิWง ชาร์ต ของ คําสัWง ความเร็ว แบบ ลาด  (Pn30A.2=0) โดย  Pn306 คือ เวลา ทีW 
มอเตอร์ เรง่ จาก สถานะ หยุด ถึง  1000mm/s และ  Pn307 คือ เวลา ทีW มอเตอร์ ลด จาก  1000mm/s จน 
หยุด 

พารามิเตอร ์ ชืWอ ช่วง ค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มผีล 
เมืWอ 

ซอฟต์ สตาร์ท 
เวลา เรง่ความเร็ว 
ซอฟต์ 

ทันที 
ทันที 

สตาร์ท 
เวลา ลด ความเร็ว 

เมืWอ คําสัWง ความเรว็ ใช้ ฟhลเตอร ์ (Pn30A.2=1 หรอื  2)
ด้วย  Pn308 (ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ ความเร็ว ) สามารถ ใส ่ฟhลเตอร์ หนว่ง ให้ กับ อินพุต คําสัWง ความเร็ว 
อนาล็อก  (VREF) เพืWอให้ คําสัWง ความเร็ว ราบรืWน 
โดยทัWวไป ไม ่จําเปeนต้อง ตัZง พารามิเตอร์ นีZ  หาก ตัZงค่า มากเกินไป  การ ตอบสนอง อาจ ลดลง  แนะนํา ให้ 
ตัZงค่า พร้อม ตรวจสอบ การ ตอบสนอง 

5.10 ฟUงก์ชัน รองรบั  SEMIF47
ฟUงก์ชัน รองรับ  SEMI F47 คือ ฟUงก์ชัน ตรวจจับ คําเตือน แรงดัน ตpา และ จํากัด กระแส เอาต์พุต  เมืWอ 
แรงดัน  DC ของ วงจร หลัก ภายใน ไดรฟc ลด ตpากว่า ค่าทีW กําหนด  เนืWองจาก ไฟ ดับ ชัWวขณะ หรือ แรงดัน 
แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก ตpา ชัWวคราว 

ผู้ใช้ ต้อง ตัZงค่า เวลา คง สถานะ เมืWอ ไฟ ดับ ชัWวขณะ  (Pn538) ให้ เหมาะสม  เพืWอให้ ไดรฟc ไม ่หยุด ทํางาน 
เนืWอง จา กอ ลาร์ม เมืWอ ไฟ ดับ ชัWวขณะ  และ ไมต้่อง ดําเนิน การกู้ คืน ใดๆ 

ฟUงก์ชัน นีZ รองรับ ข้อกําหนด  SEMI F47 ทีW อุปกรณ์ การผลิต เซมิ คอนดักเตอร์ ต้องการ  ผู้ใช้ สามารถ เปhด 
ฟUงก์ชัน จํากัด แรง บิด เมืWอ แรงดัน ตpา  (Pn020.2=1) ซึWง ชว่ย ชะลอ อัตรา การ ลดลง ของ แรงดัน บัส เมืWอ 
แรงดัน ตก  (แรงดัน ตpา ) ทําให้ ระบบ ทํางานต่อ ได้ นาน ขึZน 

นอกจากนีZ  ผู้ใช้ สามารถ ตัZงค่า ขีดจํากัด แรง บิด  (Pn407) เมืWอ แรงดัน วงจร หลัก ตก  ซึWง เปeน เปอร์เซ็นต์ 
เทียบ กับ  Pn401 (ขีดจํากัด แรง บิด ภายใน ด้าน หมุน เดินหน้า ) หรือ  Pn402



 

85 
 Xarp Intelligence 2021 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

    

t 

 

 Pn008.1 

 

   

   

 Pn433  

 

0~2 -- 0  

 Pn52A 
 

20～1000 1ms 20 

 

 Pn433 
 

0～100 1% 50 

 

 Pn434 
 

0～1000 ms 100 
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(ขีดจํากัด แรง บิด ภายใน ด้าน หมุน ถอยหลัง )

หลังจาก คําเตือน แรงดัน ตpา ถูก ยกเลิก  ขีดจํากัด แรง บิด จะ ค่อยๆ  กลับ สู ่ระดับ ของ  Pn402 หรือ 
Pn403 ตาม การ ตัZงค่า  Pn408 (เวลา ยกเลิก ขีดจํากัด แรง บิด เมืWอ แรงดัน วงจร หลัก ตก )

5.10.1 ไฟ ดับ ชัWวขณะ 

พารามิเตอร ์ ชืWอ ช่วง ค่า หน่วย ค่า เริWมต้น มผีล เมืWอ 

0: ไม ่ตรวจจับ คําเตือน แรงดัน ตpา 

1: ตรวจจับ คําเตือน แรงดัน ตpา  2:
ตรวจจับ  และ ดําเนิน การตาม  Pn434

แรงดัน ตpา ขีดจํากัด 
คําเตือน 

คือ 
คือ 
และ และ 

ผา่น 
แรง บิด 

รี สตาร์ท 

เวลา คง สถานะ เมืWอ ไฟ ดับ ชัWวขณะ ทันที 
ทันที 
ทันที ขีดจํากัด แรง บิด เมืWอ แรงดัน วงจร หลัก 

ตก 
เวลา ยกเลิก ขีดจํากัด แรง บิด เมืWอ แรงดัน 
วงจร หลัก ตก 
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Pn52A

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

สําคัญ 

ฟUงก์ชัน นีZ ใช้กับ ไฟ ดับ ชัWว ขณะทีW แรงดัน และ เวลา อยู ่ใน ชว่ง ทีW ข้อกําหนด  SEMI F47 กําหนด 
สําหรับ ไฟ ดับ ชัWว ขณะทีW เกิน ชว่ง แรงดัน และ เวลา ดังกล่าว  ต้อง ใช้ เครืWอง สํารอง ไฟ  (UPS)

เมืWอ ไฟ วงจร หลัก กลับมา  ให้ ใช้การ จํากัด แรง บิด ของ อุปกรณ์ โฮสต์ หรือ ไดรฟc ใน การ ตัZงค่า  เพืWอ 
ป[องกัน ไม ่ให้แรง บิด เอาต์พุต มากกว่า แรง บิด เรง่ ตามคําสัWง 

เมืWอ ใช้กับ แกน แนวตัZง  ห้าม จํากัด แรง บิด ให้ ตpากว่า แรง บิด ค้าง ตําแหนง่ 
ฟUงก์ชัน นีZ ใช้ จํากัด แรง บิด ให้ อยู ่ภายใน ความสามารถ ของ ไดรฟc ใน สภาวะ ไฟ ดับ  และ ไม ่
สามารถ ใช้ได้ กับ ทุก สภาวะ โหลด หรือ สภาวะ การทํางาน  ต้อง ตัZงค่า พารามิเตอร์ พร้อม 
ตรวจสอบ การทํางาน กับ เครืWอง จริง 

เมืWอ ตัZงค่า เวลา คง สถานะ เมืWอ ไฟ ดับ ชัWวขณะ  เวลา ตัZงแต่ ไฟ ดับ จนถึง ตัด ไฟ มอเตอร์ จะ นาน ขึZน 
หาก ต้องการ ตัด ไฟ มอเตอร์ ทันที  ให้ ใช้ คําสัWง  Servo OFF

5.10.2 การ ตัZงค่า การ จัดการ เมืWอ ไฟ ดับ ชัWวขณะ 

เมืWอ แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก ของ เซอร์ โว ไดรฟc ถูก ตัด ชัWวขณะ  ให้ ตัZงค่า ว่า จะ ทํางานต่อ หรือ เปลีWยนเปeน 
เซอร์ โว  OFF

การตรวจจับ ไฟ ดับ ชัWวขณะ คือ การตรวจจับ  ON/OFF ของ แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก 

หาก เวลา รีเซ็ต  OFF→ON น้อยกว่า หรือ เท่ากับ ค่า ของ พารามิเตอร์ ผู้ใช้ นีZ  การทํางาน จะ ดําเนินต่อไป 

แหล่ง จ่ายไฟ 
วงจร หลัก 

เซอร์ โว มอเตอร์ 
สถานะ 

เปhดไฟ  ON

ไฟ ดับ ชัWวขณะ 

ทํางานต่อ 

ไฟ ดับ ชัWวขณะ 

เวลา  OFF (t)

ค่า ทีWตัZง ของ 
Pn52A�� เวลา  OFF (t)ค่า ทีWตัZง ของ 

ค่า ทีWตัZง ของ  Pn52A � เวลา  OFF (t)
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

บังคับ  OFF

ตัด ไฟ 

ค่า ทีWตัZง ของ  Pn52A < เวลา  OFF (t)

แหล่ง จ่ายไฟ 
วงจร หลัก 

เซอร์ โว มอเตอร์ 
สถานะ 

ค่า ทีWตัZง ของ 

เปhดไฟ  ON

ไฟ ดับ ชัWวขณะ 

ไฟ ดับ ชัWวขณะ 

เวลา  OFF (t)

อยา่งไรก็ตาม  ใน กรณี ต่อไปนีZ  ค่า ของ พารามิเตอร์ ผู้ใช้ จะ ไม ่มีผล  ● เมืWอ โหลด ของ เซอร์ โว 
มอเตอร์ มากเกินไป  จะ เกิด  "อลาร์ม แรงดัน ตpา  (E.410)" ระหว่าง ไฟ ดับ ชัWวขณะ 

● เมืWอ แหล่ง จ่ายไฟ วงจร ควบคุม ไม ่สามารถ ควบคุม ได้ ระหว่าง ไฟ ดับ ชัWวขณะ  (เหมือน การ 
ปhดไฟ ตามปกติ )

พารามิเตอร ์ ชืWอ ช่วง ค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มผีล 
เมืWอ 

เวลา คง สถานะ เมืWอ 
ไฟ ดับ ชัWวขณะ 

ทันที 

เวลา คง สถานะ สูงสุด เมืWอ ไฟ ดับ ชัWวขณะ คือ  1000ms แต่ เวลา คง สถานะ ของ แหล่ง จ่ายไฟ วงจร 
ควบคุม ของ เซอร์ โว ไดรฟc ประมาณ  100ms เวลา คง สถานะ ของ แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก แตก 
ต่างกัน ไป ตาม เอาต์พุต ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
หาก ต้อง การควบคุม เซอร์ โว ไดรฟc ต่อเมืWอ ไฟ ดับ ชัWวขณะ นาน เกิน เวลา คง สถานะ นีZ  ให้ เตรียม 
แหล่ง จ่ายไฟ ทีW ไม ่มี ไฟ ดับ 

5.11 การ ตัZงค่า ระดับ ตรวจจับ โอเวอร ์โหลด ของ มอเตอร ์
เซอร์ โว ไดรฟc นีZ สามารถ เปลีWยน เวลา ตรวจจับ คําเตือน โอเวอร์ โหลด  (A.910) และ อลาร์ม โอเวอร์ โหลด 
(โหลด สูงสุด ต่อเนืWอง ) (E.130) ได้  แต่ ไม ่สามารถ เปลีWยน คุณลักษณะ โอเวอร์ โหลด และ ค่า ตรวจจับ ขอ 
งอ ลาร์ม โอเวอร์ โหลด  (โหลด สูงสุด ชัWวขณะ ) (E.120)

(1) การ เปลีWยน เวลา ตรวจจับ คําเตือน โอเวอร์ โหลด  (A.910)
เวลา ตรวจจับ คําเตือน โอเวอร์ โหลด จาก โรงงาน คือ  20% ของ เวลา ตรวจจับ อลาร์ม โอเวอร์ โหลด 
สามารถ เปลีWยน ได้ โดย เปลีWยน ค่า คําเตือน โอเวอร์ โหลด  (Pn535) การ ใช้ ฟUงก์ชัน นีZ เปeน การป[องกัน 
โอเวอร์ โหลด ของ ระบบ ชว่ย เพิWม ความปลอดภัย 

ตัวอยา่งเชน่  ดัง แสดง ใน รูป ด้านล่าง  เมืWอ ค่า คําเตือน โอเวอร์ โหลด  (Pn535)
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เปลีWยน จาก  20% เปeน  50% เวลา ตรวจจับ คําเตือน โอเวอร์ โหลด จะ เปeน ครึWงหนึWง  (50%) ของ เวลา 
ตรวจจับ อลาร์ม โอเวอร์ โหลด 

เวลา ตรวจจับ โอเวอร์ โหลด 

เส้นโค้ง ตรวจจับ 
อลาร์ม โอเวอร์ โหลด 

เส้นโค้ง ตรวจจับ 
เมืWอ  Pn535=50%คําเตือน โอเวอร์ โหลด เมืWอ 

เส้นโค้ง ตรวจจับ คําเตือน โอเวอร์ โหลด 
เมืWอ  Pn535=20% (ค่า จาก โรงงาน )

คําสัWง แรง บิด  [%]

พารามิเตอร ์ ชืWอ ช่วง ค่า หน่วย ค่า เริWมต้น มผีล เมืWอ 
ค่า โอเวอร์ 
โหลด 

คําเตือน ทันที 

การ เปลีWยน เวลา ตรวจจับ อลารม์ โอเวอร ์โหลด  (E.130)
สามารถ ตรวจจับ อลาร์ม โอเวอร์ โหลด  (โหลด สูงสุด ต่อเนืWอง ) ล่วงหน้า  เพืWอ ป[องกัน มอเตอร์ โอเวอร์ 
โหลด 
สามารถ ลด เวลา ตรวจจับ อลาร์ม โอเวอร์ โหลด ได้ โดย ใช้  "กระแส ฐาน หลัง ลด พิกัด " ใน สูตร ต่อไปนีZ  ค่า 
ตรวจจับ ขอ งอ ลาร์ม โอเวอร์ โหลด  (โหลด สูงสุด ชัWวขณะ ) (E.120) ไม ่สามารถ เปลีWยน ได้ 

กระแส ฐาน มอเตอร์  × การ ลด พิกัด กระแส ฐาน ตรวจจับ โอเวอร์ โหลด มอเตอร์  (Pn536) = กระแส ฐาน 
มอเตอร์ หลัง ลด พิกัด 

กระแส ฐาน มอเตอร์ : เกณฑ์ กระแส มอเตอร์ ทีW เริWม คํานวณ อลาร์ม โอเวอร์ โหลด 
การ ลด พิกัด กระแส ฐาน ตรวจจับ โอเวอร์ โหลด มอเตอร์  (Pn536): อัตรา การ ลด ค่า พิกัด ของ กระแส ฐาน 
มอเตอร์ 

ตัวอยา่งเชน่  ดัง แสดง ใน รูป ด้านล่าง  หลัง ตัZง  Pn536 เปeน  50% เนืWองจาก โอเวอร์ โหลด มอเตอร์ 
คํานวณ จาก  50% ของ กระแส ฐาน  จึง ตรวจจับ อลาร์ม โอเวอร์ โหลด ได้ เร็ว ขึZน 

หลัง เปลีWยน ค่า  Pn536 นีZ  เวลา ตรวจจับ คําเตือน โอเวอร์ โหลด จะ เปลีWยน ตาม ไป ด้วย 

โดย พิจารณา อุณหภูมิ แวดล้อม  การ ระบาย ความร้อน  ฯลฯ  การ ตัZงค่า  Pn536 สามารถ เปลีWยน เวลา 
ตรวจจับ อลาร์ม โอเวอร์ โหลด ให้ เหมาะสม ยิWงขึZน  เพืWอ ป[องกัน โอเวอร์ โหลด ของ มอเตอร์ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เวลา ตรวจจับ โอเวอร์ โหลด 

เส้นโค้ง ตรวจจับ เมืWอ 
Pn536=100% (ค่า จาก โรงงาน )อลาร์ม โอเวอร์ โหลด เมืWอ 

เส้นโค้ง ตรวจจับ 
เมืWอ  Pn536=50%อลาร์ม โอเวอร์ โหลด 

คําสัWง แรง บิด  [%]

พารามิเตอร ์ ชืWอ ช่วง ค่า หน่วย ค่า เริWมต้น มผีล 
เมืWอ 

การ ลด พิกัด 
กระแส ตรวจจับ 
มอเตอร์ 

ฐาน โอเวอร์ 
โหลด รี สตาร์ท 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

บท ทีW  6 การ แสดงผล และ การใช้งาน 

6.1 การ ตัZงค่า ฟUงก์ชัน พืZนฐาน ทัWวไป 

6.1.1 การ เลือก โหมด ควบคมุ 

เซอร์ โว ยูนิต สามารถ ใช้ การควบคุม ความเร็ว  การควบคุม ตําแหนง่  และ การควบคุม 
แรง บิด  ตัZงค่า โดย การ เลือก วิธี ควบคุม  (Pn000 = h.□□X□)

พารามิเตอร ์ ชืWอ ช่วง ค่า หน่วย ค่า เริWมต้น มผีล 
เมืWอ 

โหมด ควบคมุ รี สตาร์ท 

พารามิเตอร ์ ค่า โหมด ควบคมุ 

ค่า เริWมต้น 
การควบคมุ ตําแหน่ง  (พัลส ์คําสัWง )
ใช้ คําสัWง ตําแหนง่ แบบ พัลส์ เท รน ควบคุม ตําแหนง่ ของ 
เซอร์ โว มอเตอร์  ตําแหนง่ ควบคุม ด้วย จํานวน พัลส์ อินพุต 
และ ความเร็ว ควบคุม ด้วย ความถีW ของ พัลส์ อินพุต  ใช้ เมืWอ 
ต้องการ การ กําหนด ตําแหนง่ 

การควบคมุ แรง บดิ 
ใช้ สัญญาณ อินพุต รวม  2 สัญญาณ  คือ  INTor0 และ 
INTor1 ควบคุม แรง บิด ด้วย แรง บิด ภายใน  3 ค่า ทีWตัZง ไว้ 
ใน เซอร์ โว ไดรฟc ล่วงหน้า  เมืWอ เลือก วิธี ควบคุม นีZ  ไมต้่อง 
ใช้ คําสัWง อนาล็อก 

การควบคมุ ความเรว็  (การ เลือก ความเรว็ ทีWตัZง ภายใน )
ใช้ สัญญาณ อินพุต รวม  2 สัญญาณ  คือ  INSPD0 และ 
INSPD1 ควบคุม ความเร็ว ด้วย ความเร็ว  3 ระดับ ทีWตัZง ไว้ 
ใน เซอร์ โว ไดรฟc ล่วงหน้า  เมืWอ เลือก วิธี ควบคุม นีZ  ไมต้่อง 
ใช้ คําสัWง อนาล็อก 

6.1.2 การ ตัZงค่า เซอร ์โว  ON

ตัZงค่า สัญญาณ เซอร์ โว  ON (S-ON) ทีW ใช้ สัWง สถานะ จ่ายไฟ /ไม ่จ่ายไฟ ให้ เซอร์ โว มอเตอร์ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

(1) สัญญาณ เซอร์ โว  ON (S-ON)

ประเภท 
สญัญาณ 

สถานะ ระดับ อินพุต หมายเหต ุ

อินพุต 

CN1-40：ระดับ  “L” เซอร์ โว มอเตอร์ ได้รับ ไฟ  (สถานะ เซอร์ โว 
ON) และ สามารถ ทํางาน ได้ 

CN1-40：ระดับ  “H”
เซอร์ โว มอเตอร์ ไม ่สามารถ ทํางาน ได้ ใน 
สถานะ ไม ่จ่ายไฟ  (สถานะ เซอร์ โว  OFF)

(2) การ เลือก ระดับ อินพุต สัญญาณ เซอร์ โว  ON
สามารถ เลือก ระดับ อินพุต ได้ ด้วย พารามิเตอร์ ผู้ใช้  คือ การ ตัZง ระดับ ทีW มีผล ของ สัญญาณ เซอร์ โว  ON
(CN1-40)

พารามิเตอร ์ หมายเหต ุ
สัญญาณ  S-ON ทีW อินพุต จาก ขัZว ต่อ  CN1-40 ทํางาน ทีW ระดับ ตpา  (ค่า 
เริWมต้น )
สัญญาณ  S-ON ทีW อินพุต จาก ขัZว ต่อ  CN1-40 ทํางาน ทีW ระดับสูง 

6.2 การควบคมุ ตําแหน่ง 

6.2.1 การ ตัZงค่า พารามิเตอร ์

เมืWอ ใช้ พัลส์ เท รน ใน การควบคุม ตําแหนง่  ให้ ตัZงค่า พารามิเตอร์ ผู้ใช้ ต่อไปนีZ 
(1) การ เลือก โหมด ควบคุม 

พารามิเตอร ์ ชืWอ ช่วง ค่า หน่วย ค่า เริWมต้น มผีล 
เมืWอ 

โหมด ควบคมุ รี สตาร์ท 

พารามิเตอร ์ หมายเหต ุ
การ เลือก โหมด ควบคุม : การควบคุม ตําแหนง่  (คําสัWง 
พัลส์ เท รน )

(2) การ เลือก ชอ่ง อินพุต พัลส์ 
พารามิเตอร ์ หมายเหต ุ

เลือก อินพุต ชอ่ง พัลส์ ความเร็ว ตpา 
เลือก อินพุต ชอ่ง พัลส์ ความเร็ว สูง 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

(3) การ เลือก รูปแบบ พัลส์ คําสัWง 
ประเภท ชืWอ พิน 
อินพุต อินพุต พัลส์ คําสัWง ความเร็ว ตpา 

อินพุต พัลส์ คําสัWง ความเร็ว ตpา 
อินพุต สัญญาณ ทิศทาง ความเร็ว ตpา 
อินพุต สัญญาณ ทิศทาง ความเร็ว ตpา 
อินพุต พัลส์ คําสัWง ความเร็ว สูง 
อินพุต พัลส์ คําสัWง ความเร็ว สูง 
อินพุต สัญญาณ ทิศทาง ความเร็ว สูง 
อินพุต สัญญาณ ทิศทาง ความเร็ว สูง 

ให้ ตัZงค่า พารามิเตอร์ ผู้ใช้  Pn200.0 และ  Pn200.1 ตาม ข้อกําหนด ของ ตัวควบคุม คําสัWง สําหรับ รูปแบบ อินพุต 
ของ เซอร์ โว ไดรฟc 

พารามิเตอร ์ รูปแบบ พัลส ์ เดินหน้า ถอยหลัง 
ทิศทาง  +
พัลส์  （ลอ จิก 
บวก ） （ค่า 
เริWมต้น ）

ระดับ  H ระดับ  L

เฟส  A +
เฟส  B
ความถีW สีW 
เท่า  （ลอ 
จิก บวก ）

ทิศทาง  +
พัลส์  （ลอ จิ 
กลบ ） ระดับ  L ระดับ  H

เฟส  A +
เฟส  B
ความถีW สีW เท่า 
（ลอ จิ กลบ 
）
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

(4) การ เลือก การทํางาน ล้าง ค่า 
นอกเหนือจาก สัญญาณ ล้าง  (CLR) สามารถ เลือก จังหวะ การ ล้าง พัลส์ ค่า เบีWยงเบน ตาม สถานะ ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
ได้  โหมด การทํางาน ของ พัลส์ ค่า เบีWยงเบน เลือก ได้  3 แบบ ต่อไปนีZ ด้วย พารามิเตอร์ ผู้ใช้  Pn200.2

พารามิเตอร ์ เนืZอหา 
ล้าง พัลส์ ค่า เบีWยงเบน เมืWอ อยู ่ใน สถานะ เบส บล็อก และ เมืWอ มี สัญญาณ  CLR
อินพุต  (ค่า เริWมต้น )
สถานะ เบส บล็อก หมายถึง สถานะ เมืWอ สัญญาณ  S-ON OFF ไฟ หลัก ถูก ตัด 
และ เกิด อลาร์ม 
ไม ่ล้าง พัลส์ ค่า เบีWยงเบน  ล้าง ได้ ด้วย สัญญาณ  CLR เท่านัZน 

ล้าง พัลส์ ค่า เบีWยงเบน เฉพาะ เมืWอ เกิด อลาร์ม หรือ เมืWอ มี สัญญาณ ล้าง  (CLR) อินพุต 

6.2.2 การ ตัZงค่า เกยีร ์อิเล็กทรอนิกส ์

(1) จํานวน พัลส์ เอน โค้ด เดอร์ 
ความ ละเอยีด เอน โค้ด เดอร ์

มอนิเตอร ์
ประเภท เอน โค้ด เดอร ์ ความ ละเอยีด 

17 บิต 
23 บิต 

(2) เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ 
ฟUงก์ชัน เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ คือ ฟUงก์ชัน ทีW สามารถ ตัZง ระยะ เคลืWอนทีW ของ ชิZนงาน ทีW เทียบ เท่ากับ 
คําสัWง  1 พัลส์ ทีW ป[อน จาก ตัวควบคุม คําสัWง ให้ เปeน ค่า ใด ก็ได้ 
คําสัWง  1 พัลส์ จาก ตัวควบคุม คําสัWง นีZ  ซึWง เปeน หนว่ย เล็ก ทีWสุด  เรียก ว่า  "1 หนว่ย คําสัWง "
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เมืWอ ใช้ เกยีร ์อิเล็กทรอนิกส ์
ชิZนงาน หนว่ย คําสัWง ：

1um

เมืWอ ไม่ ใช้ เกยีร ์อิเล็กทรอนิกส ์
ชิZนงาน 

ความ ละเอียด เอน โค้ด 
เดอร์  (17 bit) 131072

ระยะ พิตช์ บอล สกรู : 5 mm

ชิZนงาน เคลืWอนทีW  10 mm

เนืWองจาก ระยะ เคลืWอนทีW ต่อ รอบ คือ  5mm การ 
เคลืWอนทีW  10mm ต้อง หมุน  10 ÷ 5 = 2 รอบ 

ต้อง ป[อน คําสัWง  131072 × 10 ÷ 5 =
262144 พัลส์ 

ต้อง ทําการ แปลง ค่า นีZ ทีW ตัวควบคุม คําสัWง 

เคลืWอนทีW ชิZนงาน  10mm ด้วย  "หนว่ย 
คําสัWง "

เนืWองจาก ตัZง  1 หนว่ย คําสัWง เปeน  1um

การ เคลืWอนทีW ชิZนงาน  10 mm (10000 um)

เนืWองจาก  1 พัลส ์เทยีบ เท่ากับ  1um
ป[อน  10000 / 1 = 10000 พัลส ์ เพืWอ เคลืWอนทีW ชิZนงาน 
10mm

เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ เปeน  1: 1 เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ เปeน  16384: 625

ระยะ พิตช์ บอล สกรู : 5 mmความ ละเอียด เอน โค้ด 
เดอร์  (17 bit) 131072

(3) พารามิเตอร์ ผู้ใช้ ทีW เกีWยวข้อง 
เกยีร ์อิเล็กทรอนิกส ์ชุด ทีW  1 (ตัว เศษ )
ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 

รี สตาร์ท 
เกยีร ์อิเล็กทรอนิกส ์ (ตัว สว่น )
ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 

รี สตาร์ท 
หาก อัตรา ทด เชิงกล ระหว่าง เพลา มอเตอร์ และ ด้าน โหลด เปeน  n/m ค่า อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ หา ได้ จาก 
สมการ ต่อไปนีZ  (เมืWอ เซอร์ โว มอเตอร์ หมุน  m รอบ  และ เพลา โหลด หมุน  n รอบ )

อัตรา ทด เกยีร ์อิเล็กทรอนิกส ์： ความ ละเอยีด เอน โค้ด 
เดอร ์

*เมืWอ เกิน ชว่ง การ ตัZงค่า  ให้ ทอน ตัว เศษ และ ตัว สว่น เปeน จํานวนเต็ม ทีWอยู ่ใน ชว่ง การ ตัZงค่า 

*เมืWอ ตัZง  Pn210 เปeน  0 ค่า  Pn20E คือ จํานวน พัลส์ ทีW คอมพิวเตอร์ โฮสต์ สง่ ให้ ต่อ การ หมุน มอเตอร์  1
รอบ 
นัWน คือ  Pn20E และ  Pn210 มี ความสัมพันธ์ ดังนีZ :

อัตรา ทด เกยีร ์อิเล็กทรอนิกส ์

อินพุต พัลส์ คําสัWง ตําแหนง่ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

อินพุต พัลส์ คําสัWง ตําแหนง่ ความ ละเอียด เอน โค้ด เดอร์ 

สําคัญ 
ชว่ง การ ตัZงค่า เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ ทีW แนะนํา ：0.01≤ B/A ≤ 200

(4) ขัZนตอน การ ตัZงค่า เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ 
ตัZงค่า อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ ตาม ขัZนตอน ด้านล่าง 

ขัZนตอน เนืZอหา คําแนะนํา 

ตรวจสอบ 
ข้อกําหนด 

เชิงกล ตรวจสอบ อัตรา ทด  ระยะ พิตช์ บอล สกรู  เส้นผา่นศูนย์กลาง พูล เลย์  ฯลฯ 

ตรวจสอบ พัลส์ 
เอน โค้ด เดอร์ 

ของ หมายเลข ตรวจสอบ จํานวน พัลส์ เอน โค้ด เดอร์ ของ เซอร์ โว มอเตอร์ ทีW ใช้ 

กําหนด หนว่ย คําสัWง กําหนด  1 หนว่ย คําสัWง จาก ตัวควบคุม คําสัWง  โดย พิจารณา ปUจจัย 
ต่างๆ  เชน่  ข้อกําหนด เครืWองจักร และ ความแมน่ยํา ใน การ กําหนด 
ตําแหนง่ 

คํานวณ ระยะ เคลืWอนทีW ต่อ การ 
หมุน  1 รอบ ของ เพลา โหลด 

คํานวณ จํานวน หนว่ย คําสัWง ทีW ต้อง ใช้ ต่อ การ หมุน  1 รอบ ของ เพลา 
โหลด  ตาม หนว่ย คําสัWง 

คํานวณ อัตรา ทด เกียร์ 
อิเล็กทรอนิกส์ 

คํานวณ อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์  (B/A) ตาม สูตร คํานวณ อัตรา 
ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ 

ตัZงค่า พารามิเตอร์ ผู้ใช้ ตัZง ค่าทีW คํานวณ ได้ เปeนอัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ 

(5) วิธี คํานวณ อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ 

ใน โหมด ควบคุม ตําแหนง่  ความเร็ว จริง ของ โหลด คือ : ความเร็ว 
พัลส์ คําสัWง  × (B/A) × อัตรา ทด เชิงกล 

ใน กรณี การ สง่ กําลัง ผา่น พูล เลย์  ฯลฯ  วิธี คํานวณ อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์  (B/A) มี ดังนีZ :

：ความ ละเอียด เอน โค้ด เดอร์ มอเตอร์  หมายถึง จํานวน พัลส์ ทีW อุปกรณ์ ป[อน กลับ ของ มอเตอร์ 
สง่กลับ ต่อ การ หมุน มอเตอร์  1 รอบ  เชน่  เอน โค้ด เดอร์ แบบ อิน ค ริ เมน ทัล  17 บิต  จํานวน พัลส์ ทีW สง่กลับ ไป ยัง ไดรฟc คือ 
131072

M： ค่า เทียบเท่า การคํานวณ พัลส์  (mm) หมายถึง ความ ละเอียด ของ ตัวควบคุม โฮสต์ ; L：
ระยะ พิตช์ สกรู นํา  (mm)； อัตรา ทด เกียร์ เชิงกล �= จํานวน ฟUน ด้าน ตาม  (ด้าน เครืWองจักร )

จํานวน ฟUน ด้าน ขับ  (ด้าน มอเตอร์ )

ตัวอยา่งเชน่ : ค่า เทียบเท่า พัลส์ ของ ตัวควบคุม ระดับ บน คือ  0.001mm (1um); อัตรา ทด 
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࡭ =
૙. ૙૙૚ × ૜૟
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૟ =
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࡮
࡭ =

૚૜૚૙ૠ૛ × ૙. ૙૙૚ × ૚
૟ =

ૡ૚ૢ૛
૜ૠ૞  

 

 

 

 

 

 

 

■ 

 

 

   

SIGN + PULS 

 

t1澝t2澝t3澝t7�≤�

0.025 μS 

t4澝 t5澝 t6�≥�

0.5 μS 

τ�≥�0.125 μS 

T-τ�≥�0.125 μS 

 

 

  

 

  

CW+CCW 

 

 

t1澝 t2�≤�0.025 μS 

t3�≥�0.5 μS 

τ�≥�0.125 μS 

T-τ�≥�0.125 μS 

-- 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เชิงกล คือ : i = ล้อ ตาม /ล้อ ขับ  = 36/24; ระยะ พิตช์ สกรู คือ  6mm; ความ ละเอียด เอน โค้ด เดอร์ มอเตอร์ คือ  131072

คํานวณ ตาม สูตร ข้างต้น 

ควร ตัZงตัว เศษ ของ เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ เปeน  4096 และ ตัZงตัว สว่น เปeน 

หาก ใน ตัว อยา่งนีZ ต่อ สกรู นํา โดยตรง  อัตรา ทด คือ  1 และ ระยะ พิตช์ 
สกรู นํา เปeน  6mm เชน่กัน  ดังนัZน 

6.2.3 คําสัWง ตําแหน่ง 

สง่ คําสัWง ใน รูปแบบ พัลส์ เท รน เพืWอ ควบคุม ตําแหนง่ ของ เซอร์ โว มอเตอร์  รูปแบบ เอาต์พุต พัลส์ เท รน ของ 
ตัวควบคุม คําสัWง มี ดังนีZ  →เอาต์พุต โอเพน คอ ล เลก เตอร์  +24V →เอาต์พุต โอเพน คอ ล เลก เตอร์  +12V
→เอาต์พุต โอเพน คอ ล เลก เตอร์  +5V

ข้อควรระวัง สําหรับ เอาต์พุต โอเพน คอ ล เลก เตอร์ 
เมืWอ อินพุต พัลส์ ผา่น โอเพน คอ ล เลก เตอร์  ความทนทาน ต่อ สัญญาณรบกวน ของ สัญญาณ อินพุต จะ ลดลง 

หาก เกิด ค่า เบีWยงเบน เนืWองจาก สัญญาณรบกวน  ให้ เปลีWยน ค่า ใน พารามิเตอร์ ผู้ใช้ ต่อไปนีZ 

ข้อกําหนด ทาง ไฟฟ[า ของ คําสัWง พัลส ์เท รน 
รูปแบบ พัลส ์ ข้อกําหนด หมายเหต ุ

ความถีW สูงสุด ：500kpps (โอเพน 
คอ ล เลก เตอร์ ：200kpps）

SIGN H =
คําสัWง 
เดินหน้า  L =
คําสัWง 
ถอยหลัง 

ความถีW สูงสุด ：500kpps (โอเพน 
คอ ล เลก เตอร์ ：200kpps）
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t1�≤�0.1 μS 

t2�≤�0.1 μS 

τ�≥�0.5 μS 

T-τ�≥�0.5 μS 

 

 

 

 

 

 

 

CN1-41/43

CN1-37/39  

 

 

 

 

 

 

Pn216   

   

0～32767 0.1ms 0  

Pn217  

   

0～1000 rpm 0  

■  

 

 

 

 

¾  

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เฟส  A + เฟส  B
ความถีW สูงสุด : ×4 สีW เท่า 

:200kpps (โอเพน คอ ล เลก 
เตอร์ ：150kpps)

ตัZง รูปแบบ 
พัลส์ คําสัWง 

ด้วย 
Pn200.0

ลําดับ เวลา ของ คําสัWง พัลส ์เท รน 

ยกตัวอยา่ง ทิศทาง  + พัลส์ เท รน  เพืWอ แสดง เวลา ทีW สามารถ ป[อน คําสัWง พัลส์ เท รน ได้ หลัง เซอร์ โว  ON

เซอร์ โว  ON

เบส บล็อก 

สัญญาณ ทิศทาง  + พัลส์ เท รน 

ยกเลิก 

ตัZง ชว่งเวลา  (t3) จาก เซอร์ โว  ON ถึง เริWม ป[อน คําสัWง พัลส์ เท รน ไว้ ทีW  40ms ขึZนไป  หาก ป[อน ภายใน  40ms เซอร์ โว ยูนิต 
อาจ รับ พัลส์ คําสัWง ไม ่ได้ 

6.2.4 การ ตัZงค่า ฟUงก์ชัน ปรบั ความนุ่มนวล 

สามารถ กรอง อินพุต พัลส์ คําสัWง ทีW ความถีW หนึWง ๆ   ภายใน เซอร์ โว ไดรฟc ได้ 
(1) พารามิเตอร์ ผู้ใช้ ทีW เกีWยวกับ ฟhลเตอร์ 

เวลา เรง่ และ ลด ความเรว็ ของ คําสัWง ตําแหน่ง 
ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 

ทันที 
เวลา ค่าเฉลีWย เคลืWอนทีW ของ คําสัWง ตําแหน่ง 

ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 
ทันที 

สําคัญ 
เมืWอ เปลีWยน เวลา เรง่ และ ลด ความเร็ว ของ คําสัWง ตําแหนง่  (Pn216, Pn217) ค่าทีW เปลีWยน จะ มีผล เฉพาะ เมืWอ ไม ่
มี พัลส์ คําสัWง อินพุต  เพืWอให้ ค่า ทีWตัZง มีผล ถูกต้อง  ให้ ป[อน สัญญาณ ล้าง  (CLR) เพืWอ ห้าม พัลส์ คําสัWง จาก 
ตัวควบคุม คําสัWง  หรือ ล้าง พัลส์ ค่า เบีWยงเบน ขณะ เซอร์ โว  ON

มอเตอร์ สามารถ ทํางาน ได้ อยา่ง ราบรืWน แม้ ใน สถานการณ์ ต่อไปนีZ  นอกจากนีZ  การ ตัZงค่า นีZ ไม ่มีผลต่อ ระยะ 
เคลืWอนทีW  (จํานวน พัลส์ คําสัWง )

เมืWอ ตัวควบคุม คําสัWง ทีW สง่ คําสัWง ไม ่สามารถ เรง่ และ 



 

98 
 Xarp Intelligence 2021 

 

¾  

¾  

 

■  

 

 

 

 

 

Pn216 Pn217 

100%

Pn216

63.2%

36.8%

Pn216  

100%

Pn217

Pn217
 

100%

Pn217

Pn217

 

 

 

 

 

  

 COIN 

 

 

 

 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ลด ความเร็ว ได้ 
เมืWอ ความถีW ของ พัลส์ คําสัWง ตpา 
เมืWอ อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ ค่อนข้าง สูง  (มากกว่า  100 เท่า )

หมายเหตุ 
ความแตกต่าง ระหว่าง ค่าคงทีW เวลา เรง่ /ลด ความเร็ว ของ คําสัWง ตําแหนง่  (Pn216) และ เวลา ค่าเฉลีWย เคลืWอนทีW 
ของ คําสัWง ตําแหนง่  (Pn217) มี ดังนีZ 

ค่าคงทีW เวลา เรง่ /ลด ความเรว็ ของ 
คําสัWง ตําแหน่ง 

เวลา ค่าเฉลีWย เคลืWอนทีW ของ คําสัWง ตําแหน่ง 

ก่อน ใช้ ฟhลเตอร์  หลัง 
ใช้ ฟhลเตอร์ 

เวลา 

ความถีW พัลส์ คําสัWง 

ก่อน ใช้ ฟhลเตอร์  หลัง 
ใช้ ฟhลเตอร์ 

เวลา 

ความถีW พัลส์ คําสัWง 

ความถีW พัลส์ คําสัWง 

ก่อน ใช้ ฟhลเตอร์  หลัง 
ใช้ ฟhลเตอร์ 

เวลา 

6.2.5 สญัญาณ กําหนด ตําแหน่ง เสรจ็สิZน （COIN）

สัญญาณ นีZ แสดงว่า เซอร์ โว มอเตอร์ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน ระหว่าง การควบคุม ตําแหนง่  ใช้ เมืWอ ตัวควบคุม คํา สัWงทํา 
อินเตอร์ ล็อก ยืนยัน การ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน 

ประเภท ชืWอ พิน ระดับ ฟUงก์ชัน 
เอาต์พุต CN1-1�26

（ค่า เริWมต้น ）
ON=ระดับ  L กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน 
OFF=ระดับ  H กําหนด ตําแหนง่ 

ยัง ไม ่เสร็จ 
สัญญาณ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน ถูก กําหนด ไว้ ทีW  CN1-1 และ  26 จาก โรงงาน  สามารถ กําหนด ไป ยัง ขัZว ต่อ อืWน ได้ 
ผา่น พารามิเตอร์ ผู้ใช้  Pn510~ Pn522 ดู  "5.7 การ กําหนด สัญญาณ  IO"
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■  

 

 

 

 

    

 NEAR  

 

 

 

 

 

 

Pn608                        

   

1～1073741824  100  

 

 

 

 

 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ความ กว้าง การ กําหนด ตําแหน่ง เสรจ็สิZน 
ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 

1 หนว่ย คําสัWง ทันที 
หาก ผลต่าง ระหว่าง จํานวน พัลส์ คําสัWง ของ ตัวควบคุม คําสัWง และ ระยะ เคลืWอนทีW ของ เซอร์ โว มอเตอร์  (พัลส์ ค่า 
เบีWยงเบน ) ตpากว่า ค่า ของ พารามิเตอร์ ผู้ใช้ นีZ  จะ เอาต์พุต สัญญาณ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  (COIN) หนว่ย เปeน 
หนว่ย คําสัWง  ซึWง ขึZนกับ หนว่ย คําสัWง ทีWตัZง โดย เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ 

หาก ตัZงค่า มากเกินไป  ค่า เบีWยงเบน ขณะ ทํางาน ความเร็ว ตpา อาจ ลดลง  แต่ สัญญาณ  COIN อาจ เอาต์พุต 
ตลอดเวลา  จึง ต้อง ระวัง 
พารามิเตอร์ นีZ ไม ่มีผลต่อ ความแมน่ยํา ใน การ กําหนด ตําแหนง่ ขัZนสุดท้าย 

หมายเหตุ 
สัญญาณ  COIN เปeน สัญญาณ สําหรับ การควบคุม ตําแหนง่ 

6.2.6 สญัญาณ ใกล้ กําหนด ตําแหน่ง เสรจ็ （NEAR）

สัญญาณ ใกล้ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จ  (NEAR) แสดงว่า เซอร์ โว มอเตอร์ ใกล้ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  โดยปกติ ใช้ คู่ กับ 
สัญญาณ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  (COIN)
ใช้ เพืWอ รับสัญญาณ ใกล้ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จ ก่อนทีW ตัวควบคุม คําสัWง จะ ยืนยัน สัญญาณ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน 
และ เตรียม ลําดับ การทํางาน หลัง กําหนด ตําแหนง่ เสร็จ  เพืWอ ลด เวลา ทีW ต้อง ใช้ เมืWอ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน 

ประเภท ชืWอ พิน ระดับ ฟUงก์ชัน 
เอาต์พุต ต้อง กําหนด 

ขา 
ON=ระดับ  L ใกล้ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จ 
OFF=ระดับ  H ยัง ไม ่ใกล้ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จ 

สามารถ กําหนด สัญญาณ ใกล้ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จ ไป ยัง ขัZว ต่อ เอาต์พุต ผา่น พารามิเตอร์ ผู้ใช้  Pn510~Pn522
สําหรับ การ กําหนด สัญญาณ อินพุต  ดู  "5.7 การ กําหนด สัญญาณ  IO"

ความ กว้าง สญัญาณ  NEAR
ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 

1 หนว่ย คําสัWง ทันที 
หาก ผลต่าง  (ค่า เบีWยงเบน ) ระหว่าง จํานวน พัลส์ คําสัWง ของ ตัวควบคุม คําสัWง และ ระยะ เคลืWอนทีW ของ เซอร์ โว 
มอเตอร์ ตpากว่า ค่า ของ พารามิเตอร์ ผู้ใช้  Pn608 นีZ  จะ เอาต์พุต สัญญาณ ใกล้ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จ  (NEAR)

หนว่ย เปeน หนว่ย คําสัWง  ซึWง ขึZนกับ หนว่ย คําสัWง ทีWตัZง โดย เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์  โดยปกติ ให้ ตัZงค่า มากกว่า 
ความ กว้าง การ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  (Pn606) สําหรับ การ กําหนด สัญญาณ อินพุต  ดู  "5.7 การ 
กําหนด สัญญาณ  IO"

6.3 การทํางาน ควบคมุ ความเรว็  (ความเรว็ ภายใน )

ความเร็ว ภายใน คือ ฟUงก์ชัน ทีWตัZง ความเร็ว มอเตอร์  3 ค่า ไว้ ล่วงหน้า ผา่น พารามิเตอร์ 
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0
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1
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Pn000 h.□□3□ 

 

Pn301                        

    

－6000～6000 rpm 100  

Pn302                  

    

－6000～6000 rpm 200  

Pn303  

    

－6000～6000 rpm 300  

 

 

 

 

■ ■ 

 

 

     

INSPD0 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ผู้ใช้ ภายใน เซอร์ โว ไดรฟc  และ เลือก ด้วย สัญญาณ อินพุต ภายนอก เพืWอ ทํา การควบคุม ความเร็ว 

ไม ่จําเปeนต้อง มี เครืWอง กําเนิด ความเร็ว หรือ เครืWอง กําเนิด พัลส์ ภายนอก 
การ ผสม กัน ของ  INSPD1 และ  INSPD0 ใช้ เลือก ความเร็ว ภายใน  INSPD1 เปeน ระดับสูง  และ  INSPD0 เปeน ระดับ ตpา 

SERVOPACK
พารามิเตอร์ สําหรับ 
ความเร็ว ทีWตัZง ภายใน 

คําสัWง 
ความเร็ว 

หยุด  (ความเร็ว ภายใน  0)

หมายเหตุ : หลัง เลือก สัญญาณ อินพุต ภายนอก เปeน  INSPD1 และ  INSPD0 หาก ไม ่มี สัญญาณ  INSPD1 และ 
INSPD0 อินพุต  ความเร็ว ทีW เลือก คือ  "ความเร็ว =0" (00) หาก สัญญาณ  INSPD0 มีผล และ  INSPD1 ไม ่มีผล  จะ 
เลือก  "SEEPD1" (01) ค่า ความเร็ว คือ  Pn301

6.3.1 การ ตัZงค่า พารามิเตอร ์

พารามิเตอร ์ ความหมาย 
การ เลือก โหมด ควบคุม : การควบคุม ความเร็ว 

ความเรว็ ภายใน  1 (SPEED1)
ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 

ทันที 
ความเรว็ ภายใน  2 (SPEED2)

ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 
ทันที 

ความเรว็ ภายใน  3 (SPEED3)
ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 

ทันที 

สําคัญ 

แม้ ตัZงค่า ใน  Pn301 ถึง  Pn303 เกิน ความเร็ว สูงสุด ของ เซอร์ โว มอเตอร์ ทีW ใช้  ค่า จริง จะ ยังคง 
ถูก จํากัด ทีW ความเร็ว สูงสุด ของ เซอร์ โว มอเตอร์ ทีW ใช้ 

6.3.2 การ ตัZงค่า สญัญาณ อินพุต 

ใช้ สัญญาณ อินพุต ต่อไปนีZ เพืWอ สลับ ความเร็ว การทํางาน 
ประเภท สญัญาณ พิน ฟUงก์ชัน 
อินพุต CN1-□□ (ต้อง 

กําหนด ขา )
สัญญาณ เลือก ความเร็ว ภายใน  0
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

CN1-□□ (ต้อง 
กําหนด ขา )

สัญญาณ เลือก ความเร็ว ภายใน  1

เกีWยวกับ การ เลือก สัญญาณ อินพุต 
การ ผสม กัน ของ สัญญาณ  INSPD0 และ  INSPD1 สอดคล้อง กับ ความเร็ว  3 ค่า 
เมืWอ ทํางาน ด้วย  INSPD0 และ  INSPD1 ต้อง กําหนด สัญญาณ อินพุต ผา่น พารามิเตอร์  Pn500 ถึง  Pn505 ดู  "5.7
การ กําหนด สัญญาณ  IO"

6.3.3 ซอฟต์ สตารท์ 

ซอฟต์ สตาร์ท คือ ฟUงก์ชัน ทีW แปลง คําสัWง ความเร็ว แบบ ขัZนบันได ทีW อินพุต เปeน คําสัWง เรง่ และ ลด ความเร็ว ทีW 
สมpาเสมอ ภายใน เซอร์ โว ไดรฟc 

เวลา เรง่ ซอฟต์ สตารท์ 
ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 

ทันที 
เวลา ลด ความเรว็ ซอฟต์ สตารท์ 

ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 
ทันที 

สามารถ ควบคุม ความเร็ว ได้ อยา่ง ราบรืWน เมืWอ ป[อน คําสัWง ความเร็ว แบบ ขัZนบันได หรือ เลือก ความเร็ว ทีWตัZง ภายใน 
(สําหรับ การควบคุม ความเร็ว ทัWวไป  ให้ ตัZง เปeน  "0") แต่ละ ค่า มี ดังนีZ 

● Pn305: เวลา ทีW ใช้ จาก มอเตอร์ หยุดนิWง จนถึง ความเร็ว สูงสุด ของ มอเตอร์  ● Pn306: เวลา จาก ความเร็ว 
สูงสุด ของ มอเตอร์ จนถึง มอเตอร์ หยุด 

ก่อน ซอฟต์ 
สตาร์ท 

หลัง ซอฟต์ 
สตาร์ท 

ความเร็ว สูงสุด 

6.3.4 เอาต์พุต สญัญาณ เอน โค้ด เดอร ์

พัลส์ ป[อน กลับ จาก เอน โค้ด เดอร์ ถูก ประมวลผล ภายใน เซอร์ โว ไดรฟc แล้ว เอาต์พุต ออก ภายนอก 
ประเภท สญัญาณ พิน ฟUงก์ชัน 

เอาต์พุต เอาต์พุต เอน โค้ด เดอร์ เฟส  A บวก 
เอาต์พุต เอน โค้ด เดอร์ เฟส  A ลบ 

เอาต์พุต เอาต์พุต เอน โค้ด เดอร์ เฟส  B บวก 
เอาต์พุต เอน โค้ด เดอร์ เฟส  B ลบ 

เอาต์พุต เอาต์พุต เอน โค้ด เดอร์ เฟส  Z บวก 
(พัลส์ จุด อ้างอิง )
เอาต์พุต เอน โค้ด เดอร์ เฟส  Z ลบ 
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(พัลส์ จุด อ้างอิง )

วงจร หาร 
ความถีW 

(Pn212)

เฟส  A（PAO）

เฟส  B（PBO）

เฟส  Z（PZO）

คอนโทรลเลอร์ 
โฮสต์ 

ข้อมูล 
อนุกรม 

เอน โค้ด เดอร์ 

รูปแบบ พัลส์ เอาต์พุต 

หมุน เดินหน้า  (เฟส  B นํา  90°) หมุน ถอยหลัง  (เฟส  A นํา  90°)

ตาม โครงสร้าง ของ ระบบ เชิงกล  ให้ ทําการ กลับ จุด อ้างอิง ทีW ความเร็ว  500 rpm หรือ ตpากว่า  (แปลง จาก ความเร็ว รอบ ของ เซอร์ 
โว มอเตอร์ ) หาก ใช้ ความเร็ว รอบ สูง กว่า  500rpm คอมพิวเตอร์ โฮสต์ อาจ รับ พัลส์ เฟส  Z ไม ่ถูกต้อง เนืWองจาก สัญญาณ พัลส์  Z
แคบ  การ หาร ความถีW 

แปลง ข้อมูล พัลส์ จาก เอน โค้ด เดอร์ ทีW ติดตัZง บน เซอร์ โว มอเตอร์ เปeน ความหนาแนน่ พัลส์ ทีWตัZง ด้วย พารามิเตอร์  (Pn212) แล้ว 
เอาต์พุต  หนว่ย เปeน  "จํานวน พัลส์ /1 รอบ "

·การ ตัZงค่า อัตรา หาร ความถีW พัลส ์เอน โค้ด เดอร ์
อัตรา หาร ความถีW  PG

ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 
ทันที 

ตัZง จํานวน พัลส์ เอาต์พุต ของ สัญญาณ เอาต์พุต  PG (PAO+, PAO-, PBO+, PBO-) ทีW สง่ จาก เซอร์ โว ไดรฟc ออก 
ภายนอก 
พัลส์ ป[อน กลับ จาก เอน โค้ด เดอร์ ถูก หาร ความถีW ภายใน เซอร์ โว ไดรฟc ตาม ค่า  Pn212 แล้ว เอาต์พุต  (ตัZงค่า ตาม 
ข้อกําหนด ระบบ ของ เครืWองจักร และ ตัวควบคุม คําสัWง )

นอกจากนีZ  ชว่ง การ ตัZงค่า แตก ต่างกัน ตาม จํานวน พัลส์ เอน โค้ด เดอร์ ของ เซอร์ โว มอเตอร์ ทีW ใช้ 

เอน โค้ด เดอร ์ ความ ละเอยีด ช่วง การ ตัZงค่า 
แอบ โซ ลูท 1 บิต ，131072 พัลส์ 

ตัวอยา่ง 
Pn212=16
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สงวนลิขสิทธิb 

6.3.5 สญัญาณ ความเรว็ ตรง ตามคําสัWง  VCMP

เมืWอ ความเร็ว ของ เซอร์ โว มอเตอร์ ตรง กับ ความเร็ว คําสัWง  จะ เอาต์พุต สัญญาณ  VCMP ใช้ เมืWอ ทํา อินเตอร์ ล็อก กับ 
ตัวควบคุม คําสัWง 
ประเภท สญัญาณ พิน ระดับ ฟUงก์ชัน 
เอาต์พุต ต้อง กําหนด ขา ON=ระดับ  L ความเร็ว ตรง ตามคําสัWง 

OFF=ระดับ  H ความเร็ว ไม ่ตรง ตามคําสัWง 
สัญญาณ เอาต์พุต นีZ ต้อง กําหนด ขา ด้วย พารามิเตอร์ 
สําหรับ การ กําหนด สัญญาณ เอาต์พุต  ดู  "5.7 การ กําหนด สัญญาณ  IO"

ความ กว้าง ความเรว็ ตรง ตามคําสัWง 
ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 

ทันที 
หาก ผลต่าง ระหว่าง ความเร็ว มอเตอร์ และ ความเร็ว คําสัWง ตpากว่า ค่า ของ  Pn522 จะ เอาต์พุต สัญญาณ 
VCMP

ความเรว็ มอเตอร ์

ความเรว็ คําสัWง 

/V-CMP เอาต์พุต ใน 
ช่วงนีZ 

ตัวอยา่ง 
เมืWอ  Pn522=100 และ ความเร็ว คําสัWง เปeน  2000rpm หาก ความเร็ว มอเตอร์ อยู ่ระหว่าง  1900 ถึง  2100rpm
สัญญาณ  VCMP จะ  ON
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สงวนลิขสิทธิb 

6.4 การทํางาน ควบคมุ แรง บดิ  (แรง บดิ ภายใน )
การควบคุม แรง บิด ภายใน ทําได้ โดย ตัZง คําสัWง แรง บิด  3 ค่า ไว้ ล่วงหน้า ผา่น พารามิเตอร์ ภายใน เซอร์ โว ไดรฟc  และ ใช้ 
สัญญาณ อินพุต ภายนอก เลือก เพืWอ ควบคุม แรง บิด  ไม ่จําเปeนต้อง มี เครืWอง กําเนิด แรง บิด ภายนอก 

การ ผสม กัน ของ  INTor1 และ  INTor0 ใช้ เลือก คําสัWง แรง บิด  INTor1 เปeน ระดับสูง  และ  INTor0 เปeน ระดับ ตpา 

พารามิเตอร์ สําหรับ แรง บิด ทีWตัZง ภายใน 
คําสัWง แรง 

บิด 
คําสัWง อนาล็อก 

หมายเหตุ : หลัง เลือก สัญญาณ อินพุต ภายนอก เปeน  INTor1 และ  INTor0 หาก ไม ่มี สัญญาณ  INTor1 และ  INTor0
อินพุต  แรง บิด ทีW เลือก คือ  "คําสัWง อนาล็อก ภายนอก " (00) (01) ค่าแรง บิด คือ  Pn301

6.4.1 การ ตัZงค่า พารามิเตอร ์

พารามิเตอร ์ ความหมาย 
การ เลือก โหมด ควบคุม : การควบคุม แรง บิด 

แรง บดิ ภายใน  1 (TORQUE1)
ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 

ทันที 
แรง บดิ ภายใน  2 (TORQUE2)

ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 
ทันที 

แรง บดิ ภายใน  3 (TORQUE3)
ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 

ทันที 

สําคัญ 

แม้ ตัZงค่า ใน  Pn301 ถึง  Pn303 เกิน แรง บิด สูงสุด ของ เซอร์ โว มอเตอร์ ทีW ใช้  ค่า จริง จะ ยังคง 
ถูก จํากัด ทีW แรง บิด สูงสุด ของ เซอร์ โว มอเตอร์ ทีW ใช้ 

6.4.2 การ ตัZงค่า สญัญาณ อินพุต 

ใช้ สัญญาณ อินพุต ต่อไปนีZ เพืWอ สลับ แรง บิด การทํางาน 
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ประเภท สญัญาณ พิน ฟUงก์ชัน 
อินพุต CN1-□□ (ต้อง 

กําหนด ขา )
สัญญาณ เลือก แรง บิด ภายใน  0

CN1-□□ (ต้อง 
กําหนด ขา )

สัญญาณ เลือก แรง บิด ภายใน  1

เกีWยวกับ การ เลือก สัญญาณ อินพุต 
การ ผสม กัน ของ สัญญาณ  INTor0 และ  INTor1 สอดคล้อง กับ แรง บิด  3 ค่า  เมืWอ ทํางาน ด้วย  INTor0 และ 
INTor1 ต้อง กําหนด สัญญาณ อินพุต ผา่น พารามิเตอร์  Pn500 ถึง  Pn505 ดู  "5.7 การ กําหนด สัญญาณ  IO"
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บท ทีW  7 การ เดิน เครืWองแบบ  JOG

7.1 การ เตรยีมการ เดินเครืWอง ทดสอบ 

ขัZนตอน  เนืZอหา 
การ ติดตัZง  ติดตัZง ตามเงืWอนไข  ติดตัZง มอเตอร์ และ ไดรฟc  ขัZนแรก ตรวจสอบ การทํางาน แบบ ไม ่มี 
โหลด  ณ  จุด นีZ มอเตอร์ ยัง ไม ่ต่อ กับ ระบบ เชิงกล  การ เดินสาย  การ ต่อสาย  เดินสาย แอ ค ชู เอ เตอร์ 
ตรวจสอบ การทํางาน ของ มอเตอร์ เพียง ตัว เดียว  ขณะนีZ ยัง ไม ่ต่อ ขัZว ต่อ ควบคุม  CN1 ของ ไดรฟc 
ตรวจสอบ ก่อน เดินเครืWอง ทดสอบ  เปhดไฟ 

การ ตัZงค่า เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท  หาก ใช้ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท  ต้อง รีเซ็ต ข้อมูล หลาย 
รอบ และ อลาร์ม ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท 

7.2 การ ตรวจสอบ การ เดินเครืWอง ทดสอบ 

เพืWอ ให้การ เดินเครืWอง ทดสอบ ปลอดภัย และ ถูกต้อง  ให้ ยืนยัน รายการ ต่อไปนีZ ก่อน เดินเครืWอง ทดสอบ 

» ติดตัZง  เดินสาย  และ ต่อ ไดรฟc กับ มอเตอร์ เรียบร้อย แล้ว  » แรงดัน 
แหล่ง จ่ายไฟ ของ ไดรฟc ปกติ  » สว่น ยึด ของ มอเตอร์ ไม ่หลวม 

» เมืWอ ใช้ มอเตอร์ ทีW มี ซีล นqามัน  สว่น ซีล นqามัน ไม ่เสียหาย และ ทา นqามัน แล้ว  » เมืWอ ใช้ มอเตอร์ ทีWเก็บ ไว้ 
นาน  ได้ บํารุงรักษา และ ตรวจสอบ มอเตอร์ เรียบร้อย แล้ว 

» มอเตอร์ ทีW มี เบรก ได้ ปลด เบรก ไว้ ก่อน แล้ว  การปลด เบรก ต้อง จ่าย แรงดัน ทีW กําหนด  (DC24V) ให้ เบรก 
สําหรับ การ เดิน สายเบรก  ดู  "3.6.4 การ เดิน สายเบรก "

7.3 การทํางาน ของ มอเตอร ์เพยีง ตัว เดยีว 
ใช้ ฟUงก์ชัน การ เดิน เครืWองแบบ  JOG เมืWอ ทดสอบ การทํางาน ของ เซอร์ โว มอเตอร์ เพียง ตัว เดียว 

การ เดิน เครืWองแบบ  JOG คือ ฟUงก์ชัน ขับ มอเตอร์ ทีW ความเร็ว  JOG (ความเร็ว รอบ ) ทีWตัZง ไว้ ล่วงหน้า โดย 
ไม ่ต่อ อุปกรณ์ โฮสต์  เพืWอ ยืนยัน การทํางาน ของ เซอร์ โว 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

คําเตือน 

ฟUงก์ชัน โอเวอร์ แทร เวล จะ ถูก ปhด ระหว่าง การ เดิน เครืWองแบบ  JOG จึง ต้อง คํานึงถึง ชว่ง 
การทํางาน ของ เครืWองจักร ทีW ใช้ ระหว่าง การทํางาน 

7.3.1 รายการ ทีW ต้อง ตรวจสอบ ก่อน การทํางาน 

ก่อน เดิน เครืWองแบบ  JOG ต้อง ตรวจสอบ สิWง ต่อไปนีZ 
แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก ต้อง  ON

ไม ่มี อลาร์ม เกิดขึZน 
ต้อง ปhด ฟUงก์ชัน  STO

ต้อง อยู ่ใน สถานะ เซอร์ โว  OFF
การ ตัZง ความเร็ว  JOG ต้อง คํานึงถึง ชว่ง การทํางาน ของ เครืWองจักร ทีW ใช้  ฯลฯ  ตัZง ความเร็ว  JOG ด้วย 
พารามิเตอร์ ต่อไปนีZ 

พารามิเตอร ์ ชืWอ ช่วง ค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มผีล เมืWอ 
ความเร็ว  JOG ทันที  ทันที 
เวลา เรง่ ซอฟต์ สตาร์ท 

เวลา ลด ความเร็ว ซอฟต์ 
สตาร์ท 

ทันที 

7.3.2 วิธ ีการทํางาน 

จาก แผง ควบคุม ของ เซอร์ โว ไดรฟc 

7.3.3 การ เดินเครืWอง  JOG（Fn002）

การทํางาน ผา่น แผง ควบคมุ 

ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
ขัZน ตอนทีW  1 หลังจาก จ่ายไฟ ให้ ไดรฟc  กดปุXม  [M]

หลายครัZง เพืWอ เลือก โหมด ฟUงก์ชัน เสริม 

ขัZน ตอนทีW  2 กดปุXม  [▲] ปุXม  [▼] หรือ กดปุXม  [S] สัZน 
ๆ  เพืWอ เลือก หมายเลข ฟUงก์ชัน  Fn002
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ขัZน ตอนทีW  3 กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ เข้าสู ่หน้าจอ การ 
เดิน เครืWองแบบ  JOG

หาก ไม ่เปeนไป ตามเงืWอนไข การ เดิน 
เครืWองแบบ  JOG หน้าจอ จะ แสดง  "no-
op" ซึWง หมายถึง ไม ่สามารถ เดิน 
เครืWองแบบ  JOG ได้ 

กดปุXม  [M] เพืWอ เข้าสู ่สถานะ เซอร์ โว 
ON (จ่ายไฟ ให้ มอเตอร์ )

ติด ：เซอร์ โว  Off ดับ ：
เซอร์ โว  On

กด  [M] เพืWอ สลับ ระหว่าง เซอร์ โว  ON
และ เซอร์ โว  OFF หาก ต้องการ ให้ 
มอเตอร์ หมุน  ต้อง อยู ่ใน สถานะ เซอร์ 
โว  ON

ขัZน ตอนทีW  4 กดปุXม  [▲] หรือ ปุXม  [▼] มอเตอร์ จะ 
เริWม หมุน เดินหน้า หรือ ถอยหลัง  กดปุXม 
[▲] หรือ ปุXม  [▼] ค้าง ไว้ เพืWอ 

ทําให้ ของ มอเตอร์ หมุน 
อยา่ง ต่อเนืWอง  เซอร์ โว มอเตอร์ จะ หมุน 
ด้วย ความเร็ว ทีWตัZง ไว้ ใน  Pn304 หรือ 
Pn383

ขัZน ตอนทีW  5 กดปุXม  [M] และ กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ 
กลับ ไป ทีW การแสดง หมายเลข ฟUงก์ชัน 

เสร็จสิZน 

7.4 การทดลอง เดิน มอเตอร ์รว่มกับ ชิZนสว่น เครืWองจักร 

7.4.1 ข้อควรระวัง 

คําเตือน 

ใน สถานะ ทีW เครืWองจักร ต่อ กับ เซอร์ โว มอเตอร์  หาก เกิด การทํางาน ผิดพลาด  ไมเ่พียงแต่ 
เครืWองจักร จะ เสียหาย  แต่ อาจ ทําให้เกิด การ บาดเจ็บ ต่อ บุคคล ได้ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

สําคัญ 

หาก ปhด ใช้งาน สัญญาณ โอเวอร์ แทร เวล  (P-OT, N-OT) ระหว่าง การทดลอง เดิน เซอร์ โว 
มอเตอร์ แบบ เดีWยว  โปรด เปลีWยน สัญญาณ โอเวอร์ แทร เวล  (P-OT, N-OT) ให้ เปhด ใช้งาน  เพืWอให้ 
ฟUงก์ชัน ป[องกัน ทํางาน 

เมืWอ ใช้ เบรก  โปรด ระวัง ประเด็น ต่อไปนีZ ก่อน การทดลอง เดินเครืWอง 
ก่อน ตรวจสอบ การทํางาน ของ เบรก  ต้อง มี มาตรการป[องกัน ไม ่ให้ เครืWองจักร ตกลง เอง หรือ สัWนสะเทือน 
จาก แรง ภายนอก 
โปรด ตรวจสอบ การทํางาน ของ เซอร์ โว มอเตอร์ และ เบรก ขณะทีW เซอร์ โว มอเตอร์ แยก ออกจาก 
เครืWองจักร  หาก ไม ่มีปUญหา  ให้ ต่อ เซอร์ โว มอเตอร์ เข้ากับ เครืWองจักร แล้ว ทดลอง เดินเครืWอง อีกครัZง 

ใช้ สัญญาณ เอาต์พุต ควบคุม เบรก  (/BK) ของ ไดรฟc เพืWอ ควบคุม การทํางาน ของ เบรก 

ข้อควรระวัง 

ความล้มเหลว และ ความเสียหาย ของ ไดรฟc จาก การ เดินสาย วงจร เบรก ผิด  การ จ่าย แรงดัน ไม ่
ถูกต้อง  ฯลฯ  อาจ ทําให้ เครืWองจักร เสียหาย หรือ เกิด การ บาดเจ็บ ต่อ บุคคล 

ปฏิบัติตาม ข้อควรระวัง และ ขัZน ตอนทีW อธิบาย ใน คู่มือ นีZ สําหรับ การ เดินสาย และ การทดลอง 
เดินเครืWอง 

7.4.2 รายการ ทีW ต้อง ตรวจสอบ ก่อน การทํางาน 

ก่อน ดําเนิน ขัZนตอน การทดลอง เดิน เครืWองจักร รว่มกับ เซอร์ โว มอเตอร์  ต้อง ยืนยัน รายการ ต่อไปนีZ 

การ ต่อ ระหว่าง ไดรฟc กับ อุปกรณ์ควบคุม หลัก และ อุปกรณ์ ต่อ พว่ง เสร็จ สมบูรณ์ อยา่ง ถูกต้อง 

ตรวจสอบ การ เดินสาย สัญญาณ โอเวอร์ แทร เวล  (P-OT, N-OT)
ตรวจสอบ การ เดินสาย สัญญาณ เบรก  (/BK)
การ เดินสาย วงจร หยุด ฉุกเฉิน 
การ เดินสาย อุปกรณ์ควบคุม หลัก 

7.4.3 ขัZนตอน 

ขัZน ตอนทีW  1 สําหรับ รายละเอียด  โปรด ดู  "5.3 การ ตัZงค่า โอเวอร์ แทร เวล "
ขัZน ตอนทีW  2 ตัZง ค่าทีW เกีWยวข้อง กับ ฟUงก์ชัน ป[องกัน  เชน่  โอเวอร์ แทร เวล และ เบรก 
ขัZน ตอนทีW  3 สําหรับ ฟUงก์ชัน และ การ ตัZงค่า โอเวอร์ แทร เวล  โปรด ดู  "5.3 การ ตัZงค่า โอเวอร์ แทร เวล "
ขัZน ตอนทีW  4 สําหรับ การ ตัZงค่า เบรก  โปรด ดู  "5.5 เบรก ค้าง ตําแหนง่ "
ขัZน ตอนทีW  5 ตัด ไฟ จาก ไดรฟc  ปhด แหล่ง จ่ายไฟ วงจร ควบคุม และ วงจร หลัก 
ขัZน ตอนทีW  6 ต่อ เซอร์ โว มอเตอร์ เข้ากับ เครืWองจักร 
ขัZน ตอนทีW  7 เปhดไฟ ของ เครืWองจักร  (อุปกรณ์ควบคุม หลัก ) และ ไฟ อินพุต ของ ไดรฟc 
ขัZน ตอนทีW  8 เพืWอ การ บํารุงรักษา ในอนาคต  โปรด ใช้ วิธี ใด วิธี หนึWง ต่อไปนีZ ใน การ บันทึก 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

พารามิเตอร์ ทีWตัZง ไว้ 
ใช้  XPView บันทึก พารามิเตอร์ ลง ไฟล์ 

จดบันทึก ด้วยมือ  เปeนอัน เสร็จสิZน การทดลอง เดิน เครืWองจักร รว่มกับ เซอร์ โว มอเตอร์ 

เสร็จสิZน 

7.5 การ เดินเครืWอง  PJOG（Fn00A）

การ เดินเครืWอง  PJOG เปeน ฟUงก์ชัน ทีWทํางาน ต่อเนืWอง ตาม รูปแบบ ทีWตัZง ไว้ ล่วงหน้า  (ระยะ เคลืWอนทีW 
ความเร็ว เคลืWอนทีW  เวลา เรง่ /ลด ความเร็ว  เวลา รอ  และ จํานวน ครัZง การ เคลืWอนทีW )

ฟUงก์ชัน นีZ เหมือนกับ การ เดิน เครืWองแบบ  JOG คือ ไมต้่อง ต่อ กับ อุปกรณ์ควบคุม หลัก ขณะ ตัZงค่า 
สามารถ ตรวจสอบ การ เคลืWอนทีW ของ มอเตอร์ และ กําหนด ตําแหนง่ แบบ ง่าย ได้ 

7.5.1 รายการ ทีW ต้อง ตรวจสอบ ก่อน การทํางาน 

ก่อน เดินเครืWอง  PJOG ต้อง ตรวจสอบ รายการ ต่อไปนีZ 
แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก ต้อง  ON
ไม ่มี อลาร์ม เกิดขึZน 
เซอร์ โว ต้อง อยู ่ใน สถานะ  OFF

โปรด ตัZง ระยะ เคลืWอนทีW และ ความเร็ว เคลืWอนทีW ให้ ถูกต้อง  โดย คํานึงถึง ชว่ง การทํางาน ของ เครืWองจักร 
และ ความเร็ว ทีW ปลอดภัย 

ต้อง ไม ่เกิด โอเวอร์ แทร เวล 

7.5.2 พารามิเตอร ์ทีW เกีWยวข้อง 

สวิตช์ การ เดินเครืWอง  P-Jog

ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 
ทันที 

(เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW เดินหน้า  Pn701) × จํานวน ครัZง  Pn706

(เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW ถอยหลัง  Pn701) × จํานวน ครัZง  Pn706

(เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW เดินหน้า  Pn701) × จํานวน ครัZง  Pn706

(เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW ถอยหลัง  Pn701) × จํานวน ครัZง  Pn706
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

(เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW ถอยหลัง  Pn701) × จํานวน ครัZง  Pn706

(เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW เดินหน้า  Pn701) × จํานวน ครัZง  Pn706

（เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW เดินหน้า  Pn701 → เวลา รอ  Pn705 →

เคลืWอนทีW ถอยหลัง  Pn701) × จํานวน ครัZง  Pn706
(เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW ถอยหลัง  Pn701 → เวลา รอ  Pn705 →

เคลืWอนทีW เดินหน้า  Pn701) × จํานวน ครัZง  Pn706
ระยะ เดินเครืWอง  P-Jog

ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 
1 หนว่ย คําสัWง ทันที 

ความเรว็ เดินเครืWอง  P-Jog

ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 
ทันที 

เวลา เรง่ /ลด ความเรว็ เดินเครืWอง  P-Jog

ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 
ทันที 

เวลา รอ เดินเครืWอง  P-Jog

ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 
ทันที 

จํานวน รอบ เดินเครืWอง  P-Jog

ชว่ง การ ตัZงค่า หนว่ย ค่า เริWมต้น มีผล เมืWอ 
1 รอบ ทันที 

7.5.3 การทํางาน 

ตัวอยา่ง รูปแบบ การ เดินเครืWอง  P-Jog แสดง ด้านล่าง  โดย สมมติ ว่า ตัZง ทิศ ทางการ หมุน มอเตอร์ เปeน  Pn000.0=0
(หมุน เดินหน้า เมืWอ ได้รับ คําสัWง เดินหน้า ) ในทีWนีZ อธิบาย เฉพาะ กรณี  Pn700.0=4

(เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW เดินหน้า  Pn701 → เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW 
ถอยหลัง  Pn701) × จํานวน ครัZง  Pn706
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

แผนภาพ ความเร็ว 

ความเรว็ เคลืWอนทีW 

เวลา 
รอ 

เวลา เรง่ /ลด 
ความเรว็ 

เวลา 
รอ 

ระยะ เคลืWอนทีW 

จํานวน ครัZง การ 
เคลืWอนทีW 

คําแนะนํา 

วิธ ีตัZงค่า ให ้เดินเครืWอง ไม่ จํากัด ครัZง 
เมืWอ  Pn700.0=0, 1, 4, 5 ให้ ตัZง จํานวน ครัZง การ เดินเครืWอง  P-Jog (Pn706) เปeน  "0" จะ 
เดินเครืWอง ได้ ไม ่จํากัด 
หาก ต้องการ หยุด การ เดิน เครืWองแบบ ไม ่จํากัด  ให้ กด  MODE เพืWอ ปhด เซอร์ โว 
(หมายเหตุ ) เมืWอ  Pn700.0=2, 3 ไม ่สามารถ เดิน เครืWองแบบ ไม ่จํากัด ได้ 
เมืWอ  Pn700.0=0, 1 จะ เคลืWอนทีW ต่อเนืWอง ได้ ทิศ ทางเดียว เท่านัZน  โปรด ตรวจสอบ ชว่ง 
การทํางาน อยา่ง ระมัดระวัง 

7.5.4 วิธ ีการทํางาน 

จาก แผง ควบคุม ของ เซอร์ โว ไดรฟc 

7.5.5 การ เดินเครืWอง  PJOG

ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
ขัZน ตอนทีW  1 หลังจาก จ่ายไฟ ให้ ไดรฟc  กดปุXม  [M]

หลายครัZง เพืWอ เลือก โหมด ฟUงก์ชัน เสริม 

ขัZน ตอนทีW  2 กดปุXม  [▲], [▼] หรือ กดปุXม  [S] สัZน ๆ  
เพืWอ เลือก หมายเลข ฟUงก์ชัน  Fn00A

ขัZน ตอนทีW  3 กดปุXม  [S] ค้าง เพืWอ เข้าสู ่หน้าจอ การ 
เดินเครืWอง  PJOG ชัZน ถัดไป 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เมืWอ เงืWอนไข การทํางาน 
ไม ่ เปeนไป ตามทีW กําหนด จะ แสดง หน้าจอ 

ไม ่สามารถ ทํางาน ได้ 
ขัZน ตอนทีW  4 กดปุXม  [M] เพืWอ เปhด เซอร์ โว 

ติด ：เซอร์ โว  Off ดับ ：
เซอร์ โว  On

กด  [M] เพืWอ สลับ ระหว่าง เซอร์ โว  ON
และ เซอร์ โว  OFF หาก ต้องการ ให้ 
มอเตอร์ หมุน  ต้อง อยู ่ใน สถานะ เซอร์ 
โว  ON

กดปุXม  [▲] หรือ  [▼] ตาม โหมด การ 
เคลืWอนทีW เพืWอ กําหนด 

ทิศทาง 
ของ เริWมต้น 

จากนัZน จะ เริWม ทํางาน เมืWอ ครบ เวลา รอ 
ทีWตัZง ไว้  ＜เพิWมเติม ＞

→หาก กดปุXม  [M] ระหว่าง ทํางาน  จะ 
เข้าสู ่สถานะ  SOFF และ มอเตอร์ หยุด 
หมุน  →หาก กดปุXม  [S] ค้าง ไว้ 

ประมาณ วินาที ระหว่าง 
การทํางาน  จะ กลับ ไป ทีW ขัZน ตอนทีW  2

ขัZน ตอนทีW  5 เมืWอ การ เดินเครืWอง  P-Jog เสร็จสิZน 
หน้าจอ จะ กะพริบ  "End" แล้ว กลับ ไป 
ทีW ขัZน ตอนทีW  4
＜เพิWมเติม ＞
→หาก กดปุXม  MODE ระหว่าง ทํางาน 
จะ เข้าสู ่สถานะ  SOFF และ กลับ ไป ทีW 
ขัZน ตอนทีW  3 → หาก กดปุXม  SET ค้าง ไว้ 
ประมาณ  1 วินาที ระหว่าง ทํางาน  จะ 
กลับ ไป ทีW ขัZน ตอนทีW  2

ขัZน ตอนทีW  6 กดปุXม  [M] เพืWอ ยกเลิก การ ดําเนินการ 
การ แสดงผล ก่อนหน้า และ กลับ ไป ของ 

เสร็จสิZน 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

บท ทีW  8 การ ปรบั จูน 

8.1 สรุป 

8.1.1 ข้อมูล พืZนฐาน 

การ ปรับ จูน คือ กระบวนการ ปรับ พารามิเตอร์ เซอร์ โว เพืWอให้ สมรรถนะ ของ เซอร์ โว เปeนไปตาม 
ข้อกําหนด  หัวใจสําคัญ คือ การ เข้าใจ วิธี ปรับ พารามิเตอร์ เซอร์ โว และ การประเมิน สมรรถนะ เซอร์ โว 
อยา่ง ถูกต้อง 

กระบวนการ ปรบั ตัZง 
กระบวนการ ปรับ จูน มัก เปeน กระบวนการ ทําซqา  ดัง แสดง ใน รูป ทีW  9-1

รูป ทีW  9-1 กระบวนการ ปรับ จูน ทัWวไป 

เริWม 

สิZนสุด 

ตัZงค่า พารามิเตอร์ 

ประเมิน 
สมรรถนะ 

ปรับ 
พารามิเตอร์ 

ผลลัพธ์  OK?

ใช ่

การจําแนก พารามิเตอร ์
พารามิเตอร์ ใน กระบวนการ ปรับ จูน แบง่ ได้ เปeน  2 ประเภท ดังนีZ 
พารามิเตอร์ ฟUงก์ชัน : เกีWยวข้อง กับ การ เลือก หรือ สลับ ฟUงก์ชัน การใช้งาน บางอยา่ง  ซึWง การ ใช้ ฟUงก์ชัน 
เหล่านีZ อาจ ชว่ย ปรับปรุง สมรรถนะ เซอร์ โว 
พารามิเตอร์ ปรับ ตัZง : เกีWยวข้อง กับ พารามิเตอร์ ทีW มีผลต่อ สมรรถนะ เซอร์ โว  การ เพิWม /ลด ค่า 
พารามิเตอร์ เหล่านีZ อาจ ชว่ย ปรับปรุง สมรรถนะ เซอร์ โว 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ตัว ชีZ วัด สมรรถนะ 
ตัว ชีZ วัด ทีW ใช้ ประเมิน สมรรถนะ เซอร์ โว โดยทัWวไป  ได้แก่  แบนด์วิดท์  เวลา ตอบสนอง  โอเวอร์ ชู ต  ค่า 
ผิดพลาด ใน สภาวะ คงตัว  การ ต้านทาน การ รบกวน จาก โหลด  ความผันผวน ของ ความเร็ว  ความผันผวน 
ของ แรง บิด  เปeนต้น  ตาราง ทีW  9-1 แสดง กราฟ เปรียบเทียบ สมรรถนะ ก่อน และ หลัง การ ปรับ จูน 

ตาราง ทีW  9-1 การ เปรียบเทียบ สมรรถนะ ก่อน และ หลัง การ ปรับ จูน 
ตัว ชีZ วัด ก่อน หลัง 

การ ตอบสนอง ต่อ 

ความเร็ว แบบ ขัZน 

การ ติดตาม ตําแหนง่ 

การ ตอบสนอง ต่อ 

การ รบกวน จาก โหลด 

8.1.2 แผนภาพ การควบคมุ เซอร ์โว 

ก่อน การ ปรับ จูน  จําเปeนต้อง เข้าใจ หลัก การควบคุม ของ เซอร์ โว  ดัง แสดง ใน รูป ทีW  9-2 โดย ลูป 
ตําแหนง่  ลูป ความเร็ว  และ ลูป แรง บิด มี โครงสร้าง แบบ คาส เคด  ซึWง สอดคล้อง กับ โหมด ควบคุม 
ตําแหนง่  โหมด ควบคุม ความเร็ว  และ โหมด ควบคุม แรง บิด ตามลําดับ 

รูป ทีW  9-2 หลัก การควบคุม เซอร์ โว 



 

116 
 Xarp Intelligence 2021 

 

 
M

Enc

 
 

 

 

 

  

 

 

 

 

No

No

 

高级参数自动调谐
（Fn062）

 

No

单参数调整
（Fn001）

 

使用手动/自动整定工具

 

No

No

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

การ ปรับ 
ตําแหนง่ 

การ ปรับ 
ความเร็ว 

การ ปรับ 
กระแส 

มอเตอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ 

คําสัWง 
การ เคลืWอนทีW 

Kp: เกน ลูป 
ตําแหนง่ 

ความเร็ว 
การ เคลืWอนทีW แรง บิด 

การ เคลืWอนทีW 

Kv: เกน ลูป ความเร็ว  Ti:
ค่าคงทีW เวลา อินทิกรัล ลูป 
ความเร็ว 

Tf: ค่าคงทีW ฟhลเตอร์ แรง บิด การ เคลืWอนทีW ลําดับ ทีW  1 รอ 

ฟjดแบ็ก ตําแหนง่ ฟjดแบ็ก ความเร็ว 
ฟjดแบ็ก กระแส 

8.1.3 ผงั ขัZนตอน การ ปรบั ตัZง 

ไดรฟc  XDQ1 มี วิธีการ ปรับ ตัZง หลากหลาย  ผู้ใช้ สามารถ ปรับ ตัZง ตาม กระบวนการ ใน รูป ทีW  9-3 เพืWอให้ ตัว ชีZ 
วัด สมรรถนะ ของ เซอร์ โว ถึง ระดับ ทีW ต้องการ 

รูป ทีW  9-3 กระบวนการ ปรับ ตัZง 

เริWม 

ประมาณค่า โมเมนต์ 
ความเฉืWอย （Fn050）

ทําการ ปรับ จูน 
อัตโนมัติ ครัZง ทีW 
1（Fn060）

ประเมิน 
สมรรถนะ ใช ่

วิธี ทีW  1

ทําการ ปรับ จูน อัตโนมัติ 
ครัZง ทีW  2（Fn060）

ประเมิน 
สมรรถนะ ใช ่

ทําการ ปรับ จูน 
อัตโนมัติ ครัZง ทีW 
3（Fn060）

ประเมิน 
สมรรถนะ ใช ่

ประเมิน 
สมรรถนะ 

ประเมิน 
สมรรถนะ 

สิZนสุด 

ประเมิน 
สมรรถนะ 

ทําการ ปรับ จูน ด้วย 
ตนเอง 

ใช ่
ใช ่

ใช ่

วิธี ทีW  2 วิธี ทีW  3
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

สําคัญ 

หาก ถอด เซอร์ โว มอเตอร์ หรือ เปลีWยน อุปกรณ์ โหลด  ควร ทําการ ปรับ จูน ใหม ่อีกครัZง 

8.1.4 ข้อควรระวัง 

คําเตือน 

ก่อน ใช้ ฟUงก์ชัน ปรับ จูน  ตรวจสอบ ให้ แนใ่จ ว่า ฟUงก์ชัน ลิมิต ใช้งาน ได้ 
ก่อน ใช้ ฟUงก์ชัน ปรับ จูน  ตรวจสอบ ให้ แนใ่จ ว่า สามารถ หยุด เซอร์ โว มอเตอร์ ฉุกเฉิน ได้ 

ก่อน ใช้ ฟUงก์ชัน ปรับ จูน  ควร ตัZงค่า ลิมิต แรง บิด ตาม สภาพ การใช้งาน จริง 

ผู้ปฏิบัติงาน ไม ่ควร สัมผัส ชิZนสว่น ทีW เคลืWอนทีW ไม ่ว่า ทางตรง หรือ ทางอ้อม ขณะ ใช้ ฟUงก์ชัน 
ปรับ จูน 

8.2 การตรวจจับ ความเฉืWอย ของ โหลด  (Fn050）

การ ประมาณค่า ความเฉืWอย คือ ฟUงก์ชัน ประมาณค่า โมเมนต์ ความเฉืWอย ของ โหลด ระหว่าง ทีW เซอร์ โว 
ทํางาน อัตโนมัติ  (เคลืWอนทีW ไป -กลับ แบบ หมุน เดินหน้า และ ถอยหลัง ) โดย ไมต้่อง สง่ คําสัWง จาก 
อุปกรณ์ควบคุม หลัก 
อัตราสว่น โมเมนต์ ความเฉืWอย  (อัตราสว่น ของ โมเมนต์ ความเฉืWอย โหลด ต่อ โมเมนต์ ความเฉืWอย 
มอเตอร์ ) เปeน พารามิเตอร์ อ้างอิง ใน การ ปรับ เกน  และ ต้อง ตัZงค่า  (Pn103) ให้ ถูกต้อง มาก ทีWสุด เท่าทีW 
ทําได้ 
โมเมนต์ ความเฉืWอย ของ โหลด สามารถ คํานวณ ได้ จาก นqาหนัก และ องค์ประกอบ ของ แต่ละ สว่น ของ 
เครืWองจักร  แต่ การคํานวณ ซับซ้อน มาก  อีก ทัZง โครงสร้าง เครืWองจักร ใน ปUจจุบัน ซับซ้อน ขึZน  ทําให้ 
คํานวณ ให้ ถูกต้อง ได้ ยาก ขึZน  ฟUงก์ชัน นีZ ชว่ย ให้ได้ ค่า โมเมนต์ ความเฉืWอย โหลด ทีW แมน่ยํา สูง  เพียง ขับ 
เซอร์ โว มอเตอร์ ไป ใน ทิศทาง บวก /ลบ จริง ไม ่กีW ครัZง 

8.2.1 คําอธิบาย การตรวจจับ ความเฉืWอย ของ โหลด 

ทํา การตรวจจับ ความเฉืWอย ของ โหลด โดย ไมต้่อง ต่อ อุปกรณ์ควบคุม หลัก  ข้อกําหนด การทํางาน ของ การตรวจจับ 
ความเฉืWอย มี ดังนีZ 

ระยะ เคลืWอนทีW : ตัZง ได้  1 ถึง  6 รอบ  ค่า เริWมต้น เท่ากับ  3 รอบ ของ มอเตอร์ 
ความเร็ว สูงสุด : ตัZง ได้  1/6~3/6 ของ ความเร็ว พิกัด มอเตอร์  ค่า เริWมต้น เท่ากับ  1/3 ของ ความเร็ว พิกัด มอเตอร์ 

ระดับ อัตรา เรง่ : 1~3 ค่า เริWมต้น คือ ระดับ  2
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

(1) กรณ ีทีW ไม่ สามารถ ตรวจจับ ความเฉืWอย ของ โหลด ได้ 
→เมืWอ ระบบ เครืWองจักร เคลืWอนทีW ได้ ทิศ ทางเดียว เท่านัZน  →เมืWอ ชว่ง 
การ เคลืWอนทีW แคบ กว่า  0.5 รอบ 

(2) รายการ ตรวจสอบ ก่อน ตรวจจับ ความเฉืWอย ของ โหลด 
ก่อน ตรวจจับ ความเฉืWอย ของ โหลด  ต้อง ยืนยัน การ ตัZงค่า ต่อไปนีZ 
a) ยืนยัน รายการ ต่อไปนีZ  หาก ตัZงค่า ไม ่ถูกต้อง  จะ แสดง  “NO-OP” ระหว่าง การทํางาน 

→แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก ต้อง  ON → เซอร์ 
โว ต้อง  OFF
→ สัญญาณ โอเวอร์ แทร เวล ห้าม ขับ เดินหน้า  (P-OT) หรือ ห้าม ขับ ถอยหลัง  (N-OT) ต้อง ไม ่ทํางาน 

→ไม ่ใช ่การควบคุม แรง บิด 
→ต้อง ปhด ใช้งาน การสลับ เกน อัตโนมัติ 
→ต้อง ไม ่เลือก เกน ชุด ทีW  2 →ต้อง ไม ่มี อลาร์ม 
หรือ คําเตือน 

b) ยืนยัน รายการ ต่อไปนีZ  หาก ตัZงค่า ไม ่ถูกต้อง จะ ไม ่ทํางาน  →การ ห้าม เขียน 
(Fn021) ไม ่ได้ ตัZง เปeน  "ห้าม เขียน "

8.2.2 ขัZนตอน การตรวจจับ ความเฉืWอย ของ โหลด 

คําเตือน 

โปรด ตัZงค่า พารามิเตอร์ เกน ให้ เหมาะสม เพืWอ ตรวจสอบ ความเฉืWอย ของ โหลด  หาก เกน สูง 
เกินไป จะ เกิด การ สัWนสะเทือน  หาก เกน ตpา เกินไป จะ เกิด โอเวอร์ ชู ต ได้ ง่าย  ซึWง อาจ ทําให้ 
การตรวจจับ ความเฉืWอย ของ โหลด ไม ่แมน่ยํา 
ขณะ ตรวจจับ ความเฉืWอย ของ โหลด  อาจ เกิด การ สัWนสะเทือน หรือ โอเวอร์ ชู ตระ หว่าง 
การทํางาน  เพืWอ ความปลอดภัย  ให้ ดําเนินการ ใน สถานะ ทีW สามารถ หยุด ฉุกเฉิน ได้ 
ตลอดเวลา 

（1）ขัZนตอน 

ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ขัZน ตอนทีW  1 กดปุXม  "M" เพืWอ เลือก ฟUงก์ชัน เสริม 

ขัZน ตอนทีW  2 กดปุXม  [▲], [▼] หรือ กดปุXม  [S] สัZน ๆ  
เพืWอ เลือก หมายเลข ฟUงก์ชัน  Fn050

ขัZน ตอนทีW  3 ระยะ 
เคลืWอนทีW 

ความเรว็ เคลืWอนทีW 

อัตรา เรง่ กดปุXม  "S" ค้าง ไว้ ประมาณ  1 วินาที 
เพืWอ เข้าสู ่หน้าจอ ตัZงค่า ระยะ  การ 
เคลืWอนทีW ความเร็ว 

พารามิเตอร์ 
การ ตัZงค่า 
อัตรา เรง่ 

หนว่ย ระยะ เคลืWอนทีW คือ รอบ  ชว่ง ค่า 
1~6
หนว่ย ความเร็ว เคลืWอนทีW คือ  1/6 ของ 
ความเร็ว พิกัด มอเตอร์  ชว่ง ค่า  1~3

หนว่ย อัตรา เรง่ การ เคลืWอนทีW คือ ระดับ 
อัตรา เรง่  1~3

ขัZน ตอนทีW  4 กดปุXม  "S" ค้าง ไว้ ประมาณ  1 วินาที 
เพืWอ เข้าสู ่หน้าจอ  ความเฉืWอย ของ 
โหลด การตรวจจับ การทํางาน 

ขัZน ตอนทีW  5 กดปุXม  "M" และ  "S" พร้อมกัน 
หลังจาก เซอร์ โว  ON จะ แสดง  "J--ON"

ขัZน ตอนทีW  6

กะพรบิ 

กดปุXม  [▲] มอเตอร์ จะ เริWม หมุน 

ขัZน ตอนทีW  7

（ตรวจจับ ความเฉืWอย 
สาํเรจ็ ）

（ตรวจจับ ความเฉืWอย 
ผดิพลาด ）

หลัง การตรวจจับ เสร็จสิZน  หาก 
ตรวจจับ สําเร็จ จะ แสดงค่า ความเฉืWอย 
หาก ตรวจจับ ผิดพลาด จะ แสดง  "J-
ERR" กะพริบ 

ขัZน ตอนทีW  8

กะพรบิ 

กดปุXม  "S" ค้าง ไว้  1 วินาที  เพืWอ ตัZงค่า 
ความเฉืWอย ของ โหลด ทีW ตรวจ จับได้ 
เมืWอ ตัZงค่า ได้ ปกติ จะ แสดง  "donE"
กะพริบ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

กดปุXม  "M" เพืWอ กลับ โดย ไม ่บันทึก ค่า 
ความเฉืWอย 

ขัZน ตอนทีW  9
กดปุXม  "M" เพืWอ กลับ ไป ทีW การแสดง 
"Fn050"

เสร็จสิZน 

8.3 โหมด การ ปรับ จูน 

8.3.1 การ ปรับ จูน อัตโนมัติ （Fn060）

คําอธิบาย ฟUงก์ชัน 
การ ปรับ จูน อัตโนมัติ เปeน วิธี ปรับ จูน ทีW ง่าย มาก  ผู้ใช้ เพียง ตัZงค่า พารามิเตอร์ พืZนฐาน บาง ตัว ก็ได้ 
สมรรถนะ เซอร์ โว ระดับ หนึWง  และ ปรับตัว ได้ดี กับ โหลด หลาย ประเภท 

เมืWอ ไดรฟc อยู ่ใน สถานะ  SON ใน โหมด ปรับ จูน อัตโนมัติ  ไดรฟc จะ ปรับ ค่า แบบ เรียลไทม์ ตาม สภาพ 
การทํางาน  โดย ไมต้่อง ตัZงค่า พารามิเตอร์ เกน  ระบบ เซอร์ โว ก็ สามารถ ให้การ ตอบสนอง เชิง พลวัต 
พืZนฐาน และ ปรับตัว ตาม โหลด ได้ 

โหมด ปรับ จูน อัตโนมัติ ใช้ โมดูล ปรับ พารามิเตอร์ อัตโนมัติ  ซึWง อัปเดต พารามิเตอร์ ลูป ตําแหนง่ และ ลูป 
ความเร็ว แบบ เรียลไทม์ ตาม สถานะ การทํางาน ของ เซอร์ โว  (ตําแหนง่  ความเร็ว  กระแส  ฯลฯ )
แผนภาพ การทํางาน แสดง ใน รูป ทีW  9- 4

รูป ทีW  9-4 แผนภาพ การทํางาน ของ การ ปรับ จูน อัตโนมัติ 

การ ปรับ 
ตําแหนง่ 

การ ปรับ 
ความเร็ว 

การ ปรับ 
กระแส 

เซอร์ โว มอเตอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ 

คําสัWง 
การทํางาน 

ความเร็ว 
การทํางาน 

แรง บิด 
การทํางาน 

ฟjดแบ็ก ตําแหนง่ ฟjดแบ็ก ความเร็ว ฟjดแบ็ก กระแส 

คอนโทรลเลอร์ 
โฮสต์ 

ปรับ พารามิเตอร์ 
อัตโนมัติ 

การ เลือก ประเภท โหลด 
อัตราสว่น ความเฉืWอย ตัZงค่า ด้วย ตนเอง 

เมืWอ ใช้ โหมด ปรับ จูน อัตโนมัติ  พารามิเตอร์ ต่อไปนีZ จะ ถูกปรับ โดยอัตโนมัติ 
พารามิเตอร์ ประเภท 
เกน ลูป ความเร็ว  เวลา 
อินทิกรัล ลูป ความเร็ว  เกน 
ลูป ตําแหนง่ 

ปรับ อัตโนมัติ 
ปรับ อัตโนมัติ 
ปรับ อัตโนมัติ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ คําสัWง แรง บิด ปรับ อัตโนมัติ 
เงืWอนไข ทีW เหมาะสม 

ความเฉืWอย ของ โหลด  0 ถึง  30 เท่า ของ ความเฉืWอย การ หมุน ของ 
มอเตอร์  มอเตอร์ สามารถ หมุน ได้ เต็ม ความเร็ว 

ข้อจํากัด 
เมืWอ ใช้การ ปรับ จูน อัตโนมัติ  ฟUงก์ชัน ต่อไปนีZ จะ ใช้งาน ไม ่ได้ หรือ ถูก ปhด ใช้งาน 

การสลับ เกน ไม ่มีผล 
การสลับ  P/PI ไม ่มีผล 
การ ชดเชย แรง บิด โหลด ไม ่มีผล 
การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล ไม ่มีผล 

ขัZนตอน 
ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 

กดปุXม  "M" เพืWอ เลือก ฟUงก์ชัน เสริม 

หาก หมายเลข พารามิเตอร์ ทีW แสดง ไม ่ใช ่
Fn060 ให้ กดปุXม  [▲], [▼] หรือ กดปุXม 
“S” สัZน ๆ   เพืWอ แสดง  “Fn060”
กดปุXม  "S" ประมาณ  1 วินาที เพืWอ แสดง 
หน้าจอ ตัZงค่า เริWมต้น การ ปรับ จูน อัตโนมัติ 
(หมายเหตุ )

หาก หน้าจอ ไม ่เปลีWยน  สว่น แสดง สถานะ 
จะ แสดง  "NO-OP"

การ เลือก ประเภท โหลด 

ใช้ ปุXม  [▲] หรือ  [▼] เพืWอ ตัZงค่า รายการ ใน 
ขัZน ตอนทีW  3-1

ประเภท โหลด 
เลือก ประเภท ตาม ลักษณะ เครืWองจักร ทีW ขับเคลืWอน  เมืWอ เกิด เสียง ผิดปกติ และ ไม ่สามารถ เพิWม เกน ได้  การ 
เปลีWยน ประเภท ความ แข็งแกรง่ อาจ ชว่ย ปรับปรุง ผลได้  โปรด เลือก ประเภท โดย ใช้ แนวทาง ครา่วๆ 
ต่อไปนีZ  Type=1: ขับ ด้วย สายพาน  ฯลฯ 

Type=2: ขับ ด้วย บอล สกรู  ฯลฯ  (ค่า เริWมต้น )
Type=3: ต่อ ตรง กับ วัตถุ แข็ง เกร็ง โดย ไม ่มี เกียร์ ทด และ กลไก สง่ กําลัง 

กด  "S" ค้าง ไว้ ประมาณ  1 วินาที เพืWอ 
แสดง หน้าจอ ดําเนินการ ปรับ จูน 
อัตโนมัติ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

สถานะ เซอร ์โว  ON

หาก เซอร์ โว อยู ่ใน สถานะ เซอร์ โว  ON ให้ 
ป[อน คําสัWง จาก อุปกรณ์ควบคุม หลัก 
หน้าจอ จะ แสดง ดัง รูป 

กะพรบิ ระหว่าง การ ปรบั จูน 

กดปุXม  [▲] หรือ  [▼] เพืWอ เริWม การ ปรับ ตัZง 
"ADU-T" จะ กะพริบ ระหว่าง การ ปรับ จูน 
อัตโนมัติ 

กะพรบิ 

หลัง การ ปรับ จูน อัตโนมัติ เสร็จสิZน ตามปกติ 
“END” จะ กะพริบ 

กะพรบิ 

หลัง กด  "S" ประมาณ  1 วินาที  ค่าทีW ปรับ 
แล้ วจะ ถูก บันทึก ใน เซอร์ โว  "DONE" จะ 
กะพริบ  2 วินาที  แล้ว กลับ ไป ทีW ขัZน ตอนทีW 
7 ＜เพิWมเติม ＞

กดปุXม  "M" หาก ไมต้่องการ บันทึก ค่า ทีWตัZง 

กดปุXม  "M" เพืWอ กลับ ไป ทีW การแสดง 
"Fn060"

เสร็จสิZน 

8.3.2 การ ปรบั จูน อัตโนมัติ แบบ พารามิเตอร ์ขัZนสงู （Fn062）

คําอธิบาย ฟUงก์ชัน 
เชน่เดียวกับ โหมด ปรับ จูน อัตโนมัติ  การ ปรับ จูน อัตโนมัติ แบบ พารามิเตอร์ ขัZนสูง จะ อัปเดต 
พารามิเตอร์ ลูป ตําแหนง่ และ ลูป ความเร็ว แบบ เรียลไทม์ ตาม สถานะ การทํางาน ของ เซอร์ โว 
(ตําแหนง่  ความเร็ว  กระแส  ฯลฯ ) ผา่น โมดูล ปรับ พารามิเตอร์ อัตโนมัติ  เมืWอ ไดรฟc อยู ่ใน สถานะ  SON
แผนภาพ การทํางาน แสดง ใน รูป ทีW  9-5 รูป ทีW  9-5 แผนภาพ การทํางาน ของ การ ปรับ จูน อัตโนมัติ แบบ 
พารามิเตอร์ ขัZนสูง 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

การ ปรับ 
ตําแหนง่ 

การ ปรับ 
ความเร็ว 

การ ปรับ 
กระแส 

คําสัWง 
การทํางาน คอนโทรลเลอร์ 

โฮสต์ 

ปรับ พารามิเตอร์ 
อัตโนมัติ 

การ เลือก ประเภท โหลด 
อัตราสว่น ความเฉืWอย 
ระดับ ความ แข็งแกรง่ 
ระดับ การ ตอบสนอง 

ตัZงค่า ด้วย ตนเอง 

ฟjดแบ็ก ตําแหนง่ ฟjดแบ็ก ความเร็ว ฟjดแบ็ก กระแส 

เซอร์ โว มอเตอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ 

คําสัWง ความเร็ว คําสัWง แรง บิด 

การ ปรับ จูน อัตโนมัติ แบบ พารามิเตอร์ ขัZนสูง ต้อง ตัZงค่า พารามิเตอร์ ต่อไปนีZ ด้วย ตนเอง :

พารามิเตอร์ ชืWอ ฟUงก์ชัน 
เปอร์เซ็นต์ 
ความเฉืWอย ของ 
โหลด 

การ เลือก 
ประเภท โหลด เลือก ประเภท โหลด ตาม การใช้งาน : Type=1: ขับ ด้วย สายพาน 

ฯลฯ 
Type=2: ขับ ด้วย บอล สกรู  ฯลฯ  (ค่า เริWมต้น )
Type=3: ต่อ ตรง โดย ไม ่มี เกียร์ ทด และ กลไก สง่ กําลัง 

การ ตัZงค่า ความ 
แข็งแกรง่ เซอร์ โว ความ แข็งแกรง่ เซอร์ โว สัมพันธ์ กับ สมรรถนะ การ ตอบสนอง ของ ลูป 

ความเร็ว  ยิWง ความ แข็งแกรง่ สูง  เซอร์ โว ยิWง ต้านทาน โหลด ได้ดี  แต่ อาจ 
ทําให้เกิด การ สัWนสะเทือน 
รูป ต่อไปนีZ แสดง แผนภาพ การ ตอบสนอง ความเร็ว ทีW การ ตัZงค่า 
ความ แข็งแกรง่ เซอร์ โว ต่างๆ :

ความ แข็งแกรง่ สูง 

ความ แข็งแกรง่ ตpา 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

การ ตัZงค่า การ 
ตอบสนอง เซอร์ โว 

การ ตอบสนอง เซอร์ โว สัมพันธ์ กับ สมรรถนะ การ ตอบสนอง ของ ลูป 
ตําแหนง่  ยิWง ตัZงค่า การ ตอบสนอง สูง  เซอร์ โว ยิWง กําหนด ตําแหนง่ ได้ 
เร็ว  แต่ อาจ ทําให้เกิด โอเวอร์ ชู ต 

รูป ต่อไปนีZ แสดง แผนภาพ การ ตอบสนอง ความเร็ว ทีW การ ตัZงค่า 
การ ตอบสนอง เซอร์ โว ต่างๆ :

ความ แข็งแกรง่ สูง 

ความ แข็งแกรง่ ตpา 

เมืWอ ใช้การ ปรับ จูน อัตโนมัติ แบบ พารามิเตอร์ ขัZนสูง  พารามิเตอร์ ต่อไปนีZ จะ ถูกปรับ โดยอัตโนมัติ 

เกน ลูป ความเร็ว 
พารามิเตอร์ เวลา อินทิกรัล ลูป ความเร็ว 
เกน ลูป ตําแหนง่ 
เกน ชดเชย แรงเสียดทาน 
สัมประสิทธิb ชดเชย แรงเสียดทาน 
การ แก้ไข ความถีW ชดเชย แรงเสียดทาน 
การ แก้ไข เกน ชดเชย แรงเสียดทาน 
เกน การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล 
ออฟ เซ็ต การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล  (ทิศ เดินหน้า )
ไบ แอ สกา ร ควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล  (ทิศ ถอยหลัง )
การ ชดเชย ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล 
ความถีW การ สัWนสะเทือน ยา่น กลาง 
เกน แด ม ปhZ ง การ สัWนสะเทือน ยา่น กลาง 
พารามิเตอร์ เวลา ฟhลเตอร์ คําสัWง แรง บิด ลําดับ ทีW  1
การ เลือก ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์  / การ เลือก ชดเชย แรงเสียดทาน 
ความถีW ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ลําดับ ทีW  1
ค่า  Q ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ลําดับ ทีW  1
ความถีW ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ลําดับ ทีW  2
ค่า  Q ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ลําดับ ทีW  2

เมืWอ เทียบ กับ การ ปรับ จูน อัตโนมัติ  การ ปรับ จูน อัตโนมัติ แบบ พารามิเตอร์ ขัZนสูง มี คุณสมบัติ ดังนีZ :
ได้ สมรรถนะ เซอร์ โว ทีW ดีกว่า เมืWอ ตัZง เปอร์เซ็นต์ ความเฉืWอย ของ โหลด ได้ ถูกต้อง 

"การ เลือก ประเภท โหลด ของ การ ปรับ จูน อัตโนมัติ แบบ พารามิเตอร์ ขัZนสูง " สามารถ ตอบ 
สนองความต้องการ ด้าน สมรรถนะ ของ การใช้งาน ทีW ต่างกัน 

เงืWอนไข ทีW เหมาะสม 
ความเฉืWอย ของ โหลด มากกว่า  50 เท่า ของ ความเฉืWอย การ หมุน ของ มอเตอร์ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

มอเตอร์ สามารถ หมุน ได้ เต็ม ความเร็ว 

ข้อจํากัด 
ฟUงก์ชัน ต่อไปนีZ จะ ใช้งาน ไม ่ได้ หรือ ถูก ปhด ใช้งาน เมืWอ ใช้การ ปรับ จูน อัตโนมัติ แบบ พารามิเตอร์ ขัZนสูง :

การสลับ เกน ไม ่มีผล 
การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล ไม ่มีผล 

ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
กดปุXม  "M" เพืWอ เลือก ฟUงก์ชัน เสริม 

หาก หมายเลข พารามิเตอร์ ทีW แสดง ไม ่ใช ่
Fn062 ให้ กดปุXม  [▲], [▼] หรือ กดปุXม  “S”
สัZน ๆ   เพืWอ แสดง  “Fn062”
กดปุXม  "S" ประมาณ  1 วินาที เพืWอ แสดง 
อัตราสว่น โมเมนต์ ความเฉืWอย ทีWตัZง ไว้ ใน 
Pn103 ปUจจุบัน  หาก ต้องการ เปลีWยน  ให้ 
กดปุXม เพืWอ เลืWอน หลัก  และ กดปุXม เพืWอ 
เปลีWยน ค่า  (หมายเหตุ )

หาก หน้าจอ ไม ่เปลีWยน  สว่น แสดง สถานะ จะ 
แสดง  "NO-OP"
กดปุXม  "S" ประมาณ  1 วินาที เพืWอ แสดง 
หน้าจอ ตัZงค่า เริWมต้น ของ การ ปรับ จูน แบบ 
พารามิเตอร์ ขัZนสูง 

การ เลือก ประเภท โหลด กดปุXม  [▲] หรือ  [▼] เพืWอ เลือก ประเภท 
โหลด 

ประเภท โหลด  Type
เลือก ประเภท ตาม ลักษณะ เครืWองจักร ทีW ขับเคลืWอน  เมืWอ เกิด เสียง ผิดปกติ และ ไม ่สามารถ เพิWม เกน ได้  การ 
เปลีWยน ประเภท ความ แข็งแกรง่ อาจ ชว่ย ปรับปรุง ผลได้  โปรด เลือก ประเภท โดย ใช้ แนวทาง ครา่วๆ 
ต่อไปนีZ  Type=1: ขับ ด้วย สายพาน  ฯลฯ 

Type=2: ขับ ด้วย บอล สกรู  ฯลฯ  (ค่า เริWมต้น )
Type=3: ต่อ ตรง กับ วัตถุ แข็ง เกร็ง โดย ไม ่มี เกียร์ ทด และ กลไก สง่ กําลัง 

ป[อน สัญญาณ  S-ON จาก ภายนอก 
เซอร์ โว จะ เข้าสู ่สถานะ เปhด ใช้งาน  ป[อน 
คําสัWง จาก คอมพิวเตอร์ ควบคุม หลัก 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

กดปุXม  "S" ประมาณ  1 วินาที เพืWอ เข้าสู ่
ของ พารามิเตอร์ หน้าจอ 

ดี บัก  ดัง แสดง ใน รูป 

（การ ตัZงค่า ความ แข็งแกรง่ เซอร์ โว ）

（การ ตัZงค่า การ ตอบสนอง เซอร์ โว ）

เปลีWยน ค่า  "FF LEVEL" และ  "FB LEVEL"
เพืWอ ปรับ ความ แข็งแกรง่ และ การ 
ตอบสนอง ของ เซอร์ โว 
กดปุXม  "S" อีกครัZง ประมาณ  1 วินาที  เลืWอน 
หลัก ด้วย ปุXม  "S" เพิWม หรือ ลด ค่า ด้วย ปุXม 
[▲] หรือ  [▼] เพืWอ เปลีWยน ค่า  ใน หน้าจอ 
ตัZงค่า  “FB LEVEL” ใช้ ปุXม  “S” เลืWอน หลัก 
ไป ทีW  “b” แล้ว กดปุXม  [▲] หรือ  [▼] เพืWอ 
เข้าสู ่หน้าจอ 

การ ตัZงค่า LEVEL” การ ตัZงค่า 

หลัง เปลีWยน ค่า  กดปุXม  "S" ประมาณ  1
วินาที เพืWอ บันทึก ข้อมูล  <เมืWอ เกิด การ 
สัWนสะเทือน >
การ เพิWมค่า  "LEVEL" จะ ชว่ย ให้ ตอบสนอง 
ดีขึZน  แต่ หาก  LEVEL สูง เกินไป จะ 
ทําให้เกิด การ สัWนสะเทือน  กด พร้อมกัน 

เมืWอ เกิด การ 
สัWนสะเทือน 

และ 
ปุXม 

[▲]
จะ 

[▼] ตรวจจับ 

ความถีW การ สัWนสะเทือน โดยอัตโนมัติ  และ 
ตัZงค่า ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ หรือ การควบคุม 
การ สัWนสะเทือน ยา่น ความถีW กลาง 
เมืWอ การ สัWนสะเทือน รุนแรง  แม้ ไม ่กดปุXม 
ใดๆ  ระบบ จะ ตรวจจับ ความถีW การ 
สัWนสะเทือน อัตโนมัติ  และ ตัZงค่า ฟhลเตอร์ 
แบบ น็อตช์ หรือ การควบคุม การ 
สัWนสะเทือน ยา่น ความถีW กลาง  (หมายเหตุ )

เมืWอ เพิWม  FF LEVEL เวลา ใน การ กําหนด 
ตําแหนง่ จะ สัZน ลง  แต่ หาก ค่า สูง เกินไป จะ 
เกิด โอเวอร์ ชู ต 

ค่าทีW เปลีWยน ของ  FF LEVEL จะ มีผล เมืWอ 
มอเตอร์ หยุด และ ไม ่มี 

คําสัWง คําสัWง ป[อน เข้า 
การ 
ตอบสนอง 

และ ของ 
มอเตอร์ จะ 
เปลีWยน 

ตาม ไป ด้วย  โปรด ปรับ  FF LEVEL
หลังจาก หยุด คําสัWง การทํางาน แต่ละครัZง 
แล้วจึง เปลีWยน ค่า 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

หลัง ยืนยัน การ ตอบสนอง แล้ว  หาก  FF
LEVEL ถูก เปลีWยน มาก ระหว่าง ระหว่าง 
การทํางาน  เมืWอ ค่า มีผล  การ ตอบสนอง จะ 
เปลีWยน อยา่ง ฉับพลัน  ซึWง อาจ ทําให้เกิด การ 
สัWนสะเทือน 
ก่อน ค่า  FF จะ มีผล  "FFXXX" จะ กะพริบ 
หาก มอเตอร์ ไม ่หยุด ภายใน ประมาณ  10
วินาที หลัง เปลีWยน การ ตัZงค่า  จะ หมดเวลา 
และ การ ตัZงค่า จะ คืน สู ่ค่า ก่อนหน้า 
โดยอัตโนมัติ 

เมืWอ เกิด การ สัWนสะเทือน เล็กน้อย  อาจ ไม ่มี 
การ ค้นหา ความถีW การ สัWนสะเทือน 
ในกรณีนีZ ให้ กดปุXม  "M" และ  "S" พร้อมกัน 
เพืWอ บังคับ ค้นหา ความถีW การ สัWนสะเทือน 

กะพรบิ 

เมืWอ บันทึก ข้อมูล  ให้ กดปุXม  "S" ค้าง  จะ 
แสดง  "DONE"
หาก ไมต้่องการ บันทึก ข้อมูล  ให้ กดปุXม  "M"

กดปุXม  M เพืWอ กลับ ไป ทีW การแสดง  "Fn062"

เสร็จสิZน 

8.3.3 การ ปรบั จูน แบบ พารามิเตอร ์เดยีว 

คําอธิบาย ฟUงก์ชัน 
การ ปรับ ตัZง แบบ พารามิเตอร์ เดียว  ผู้ใช้ เพียง ตัZง ระดับ ความ แข็งแกรง่ ของ เซอร์ โว ด้วย ตนเอง โดย ไม ่
ใช้ โมดูล ปรับ พารามิเตอร์ อัตโนมัติ  "การ ปรับ ตัZง แบบ พารามิเตอร์ เดียว " หมายถึง ระดับ การ ตัZงค่า 
ความ แข็งแกรง่ เซอร์ โว  Fn001 แผนภาพ การทํางาน แสดง ใน รูป ทีW  9-6 รูป ทีW  9-6 แผนภาพ 
การทํางาน ของ การ ปรับ จูน แบบ พารามิเตอร์ เดียว 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

การ ปรับ 
ตําแหนง่ 

การ ปรับ 
ความเร็ว 

การ ปรับ 
กระแส 

เซอร์ โว มอเตอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ 

คําสัWง 
การทํางาน 

ความเร็ว 
การทํางาน 

แรง บิด 
การทํางาน 

ฟjดแบ็ก ตําแหนง่ ฟjดแบ็ก ความเร็ว ฟjดแบ็ก กระแส 

คอนโทรลเลอร์ 
โฮสต์ 

พารามิเตอร์ ทีW เกีWยวข้อง 
กับ เกน เซอร์ โว 

ระดับ ความ แข็งแกรง่ ตัZงค่า ด้วย ตนเอง 

เมืWอ เทียบ กับ การ ปรับ จูน อัตโนมัติ  การ ปรับ จูน แบบ พารามิเตอร์ เดียว มี คุณสมบัติ ดังนีZ :
เพียง ตัZง ระดับ ความ แข็งแกรง่ ระดับ เดียว  กา รดี บัก ง่าย และ เข้าใจง่าย 

ได้ สมรรถนะ เซอร์ โว ทีW ดีกว่า เมืWอ ตัZง เปอร์เซ็นต์ ความเฉืWอย ของ โหลด ได้ ถูกต้อง 

เงืWอนไข ทีW เหมาะสม 
ความเฉืWอย ของ โหลด  > 15 เท่า ของ ความเฉืWอย การ หมุน ของ 
มอเตอร์  มอเตอร์ สามารถ หมุน ได้ เต็ม ความเร็ว 

ข้อจํากัด 
เมืWอ ใช้การ ปรับ จูน แบบ พารามิเตอร์ เดียว  ฟUงก์ชัน ต่อไปนีZ จะ ใช้งาน ไม ่ได้ หรือไม ่มีผล :

การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล ไม ่มีผล 

พารามิเตอร์ ทีW เกีWยวข้อง 
พารามิเตอร ์ ค่า ฟUงก์ชัน มผีล เมืWอ ประเภท 

4[ค่า เริWมต้น ] ระดับ ความ แข็งแกรง่ เริWมต้น คือ ระดับ  4 รี สตาร์ท ฟUงก์ชัน 
เกน ลูป ความเร็ว ทันที การ ปรับ ตัZง 
เวลา อินทิกรัล ลูป ความเร็ว ทันที การ ปรับ ตัZง 
เกน ลูป ตําแหนง่ ทันที การ ปรับ ตัZง 
เปอร์เซ็นต์ ความเฉืWอย ของ โหลด ทันที การ ปรับ ตัZง 
ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ คําสัWง แรง บิด ทันที การ ปรับ ตัZง 

ขัZนตอน การ แสดงผล หลัง การ ดําเนินการ ปุXม ทีW ใช้ การ ดําเนินการ 
กดปุXม  "M" เพืWอ เลือก ฟUงก์ชัน เสริม 

กดปุXม  [▲] หรือ  [▼] เพืWอ แสดง  “Fn001”
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

กดปุXม  "S" ประมาณ  1 วินาที  "L. XX" จะ 
แสดงค่า ความ แข็งแกรง่ ปUจจุบัน ของ ระบบ 

กดปุXม  [▲] หรือ  [▼] เพืWอ ตัZง ระดับ ความ 
แข็งแกรง่ ทีW ต้องการ  เชน่  10 ค่า ความ 
แข็งแกรง่ จะ มีผล ทันที  ให้ สังเกต ผล การ 
ปรับ ตัZง  หาก มี เสียงดัง หรือ 

การทํางาน ผิดปกติ ระหว่าง 
หลัง เพิWม ความ แข็งแกรง่  โปรด ลด ค่า ความ 
แข็งแกรง่ ลง 

（กะพรบิ ）

หลัง กดปุXม  "S" ประมาณ  1 วินาที  ค่า ความ 
แข็งแกรง่ ทีW แสดง จะ ถูก ตัZง ลง ใน 
พารามิเตอร์ ทีW เกีWยวข้อง 

กดปุXม  "M" เพืWอ กลับ ไป ทีW การแสดง 
"Fn001"

เสร็จสิZน 

8.3.4 การ ปรบั จูน ด้วย ตนเอง 

คําอธิบาย ฟUงก์ชัน 
การ ปรับ พารามิเตอร์ ด้วย ตนเอง  ผู้ใช้ ต้อง ตัZงค่า พารามิเตอร์ เกน เอง จน เซอร์ โว ได้ สมรรถนะ ทีW 
ต้องการ  โดย ไม ่ใช้ โมดูล ปรับ พารามิเตอร์ อัตโนมัติ  แผนภาพ การทํางาน แสดง ใน รูป ทีW  9-6

รูป ทีW  9-6 แผนภาพ การทํางาน ของ การ ปรับ ตัZง ด้วย ตนเอง 

การ ปรับ 
ตําแหนง่ 

การ ปรับ 
ความเร็ว 

การ ปรับ 
กระแส 

เซอร์ โว มอเตอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ 

คําสัWง 
การทํางาน 

คําสัWง ความเร็ว คําสัWง แรง บิด 

ฟjดแบ็ก ตําแหนง่ ฟjดแบ็ก ความเร็ว ฟjดแบ็ก กระแส 

คอนโทรลเลอร์ 
โฮสต์ 

พารามิเตอร์ ทีW เกีWยวข้อง 
กับ เกน เซอร์ โว 

ตัZงค่า ด้วย ตนเอง 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

การ ปรับ ตัZง ด้วย ตนเอง ต้อง ปรับ พารามิเตอร์ ควบคุม ทัZง สาม ลูป ของ เซอร์ โว ตามลําดับ จาก ใน ออก นอก  คือ 
ลําดับ  "ลูป กระแส →ลูป ความเร็ว →ลูป ตําแหนง่ " นอกจากนีZ  เพืWอ เสถียรภาพ  ควร ปรับ แบนด์วิดท์ ของ ลูป 
กระแส ให้ สูงสุด  รอง ลงมา คือ ลูป ความเร็ว  และ ลูป ตําแหนง่ ตpาสุด 

การ ปรับ ตัZง ด้วย ตนเอง ต้อง ปรับ พารามิเตอร์ ต่อไปนีZ ใน แต่ละ ลูป 

ลูป แรง บิด /โหมด ควบคุม แรง บิด 
ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ คําสัWง แรง บิด  Tf: ฟhลเตอร์ คําสัWง แรง บิด ใช้ กรอง คําสัWง แรง บิด ทีW ป[อน เข้า ลูป แรง บิด 
เพืWอ กําจัด องค์ประกอบ ความถีW สูง  ชว่ย ลด ความผันผวน ของ แรง บิด เอาต์พุต ของ เซอร์ โว มอเตอร์  ขจัด 
สัญญาณรบกวน  และ ลด อุณหภูมิ ทีW เพิWมขึZน ของ มอเตอร์ ได้ อยา่ง มีประสิทธิภาพ 

ยิWง ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ คําสัWง แรง บิด มาก  ผล การกรอง คําสัWง แรง บิด ยิWง ดี  แต่ เฟส ล้าหลัง มากขึZน และ การ 
ตอบสนอง แรง บิด ช้า ลง  ดังนัZน ใน การ ปรับ ตัZง จริง ควร เลือก ค่าทีW น้อยทีWสุด ทีWยอมรับ ได้ เพืWอ ให้ได้ แบนด์วิดท์ 
ลูป แรง บิด สูง ขึZน 

ลูป ความเร็ว /โหมด ควบคุม ความเร็ว 
พารามิเตอร์ ควบคุม แรง บิด  (Tf)

เปอร์เซ็นต์ ความเฉืWอย ของ โหลด  JL การ ตัZง เปอร์เซ็นต์ ความเฉืWอย ของ โหลด ให้ ถูกต้อง เปeน เงืWอนไข 
พืZนฐาน ทีW ทํา ให้การ ปรับ จูน ได้ สมรรถนะ ทีW ดี  เปอร์เซ็นต์ ความเฉืWอย ของ โหลด หา ได้ จาก การคํานวณ หรือ 
เครืWองมือ วิเคราะห์  (การตรวจจับ ความเฉืWอย ของ โหลด ) ฯลฯ  หรือ แก้ไข แบบ เรียลไทม์ ผา่น 
คอนโทรลเลอร์ 

เกน ลูป ความเร็ว  Kv, เวลา อินทิกรัล ลูป ความเร็ว  Ti
ลูป ความเร็ว ใช้ ตัวควบคุม  PI ทีW มี เกน สัดสว่น และ ค่าคงทีW เวลา อินทิกรัล  ซึWง ล้วน มีผลต่อ แบนด์วิดท์ ลูป 
ความเร็ว และ สมรรถนะ การ ต้านทาน การ รบกวน ของ เซอร์ โว 
ยิWง สัมประสิทธิb สัด สว่นมาก  แบนด์วิดท์ ลูป ความเร็ว ยิWง กว้าง  และ ต้านทาน การ รบกวน จาก โหลด ได้ ดีขึZน 
ยิWง ค่าคงทีW เวลา อินทิกรัล น้อย  การ อินทิกรัล ยิWง แรง  แบนด์วิดท์ ลูป ความเร็ว ยิWง กว้าง  และ ต้านทาน การ 
รบกวน จาก โหลด ได้ ดีขึZน  การ อินทิกรัล ยัง ชว่ย ลด ค่า ผิดพลาด ใน สภาวะ คงตัว ให้ เปeน ศูนย์ 

ตาราง ทีW  9-2 แสดง วิธีการ ปรับ ตัZง ทีW ใช้ บอ่ย ตาม ลักษณะ การ ตอบสนอง ความเร็ว แบบ ขัZน 

ตาราง ทีW  9-2 ตัวอยา่ง การ ปรับ ตัZง ลูป ความเร็ว 

รูป คลืWน หมายเหตุ วิธีการ ปรับ ตัZง 

แบนด์วิดท์ ลูป 
ความเร็ว สูง 
เกินไป 

ลด เกน 
สัดสว่น 

ลง อยา่ง 
เหมาะสม 

หรือ 

เพิWม ค่าคงทีW เวลา อินทิกรัล 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ความเร็ว อัตราสว่น แด ม ปhZ ง 

ของ ลูป ตpา 
เพิWม ค่าคงทีW เวลา อินทิกรัล 
อยา่ง เหมาะสม 

มีค่า ผิดพลาด ใน 
สภาวะ คงตัว 

ลด ค่าคงทีW เวลา อินทิกรัล 
อยา่ง เหมาะสม 

แบนด์วิดท์ ลูป 
ความเร็ว ตpา 

ลด เกน 
สัดสว่น 

เพิWม เกน หรือ 

ลด ค่าคงทีW เวลา อินทิกรัล 

ใน การ ปรับ ตัZง จริง  แนะนํา ให้ ตัZง เกน สัด สว่นสูง และ ค่าคงทีW เวลา อินทิกรัล ตpา  เพืWอ ให้ได้ แบนด์วิดท์ ลูป 
ความเร็ว กว้าง ขึZน  ลูป ตําแหนง่ /โหมด ควบคุม ตําแหนง่ 

พารามิเตอร์ ควบคุม ความเร็ว  (Kv, Ti, Tf, JL)
เกน ลูป ตําแหนง่  Kp

ลูป ตําแหนง่ ใช้ ตัวควบคุม  P ซึWง มี เพียง เกน สัดสว่น  ค่า นีZ มีผลต่อ แบนด์วิดท์ ของ ลูป ตําแหนง่  ยิWง เกน สัด 
สว่นมาก  แบนด์วิดท์ ลูป ตําแหนง่ ยิWง กว้าง และ ต้านทาน การ รบกวน ได้ ดีขึZน  แต่ อาจ ทําให้ ตําแหนง่ เกิด 
โอเวอร์ ชู ต หรือ สัWน ไหว 

ใน การ ปรับ ตัZง จริง  สามารถ ใช้ ค่า  1/4 ของ เกน ลูป ความเร็ว  แล้ว ปรับ เพิWมเติม อยา่ง เหมาะสม จาก ค่า นีZ 

เงืWอนไข ทีW เหมาะสม 
ความเฉืWอย ของ โหลด มากกว่า  50 เท่า ของ ความเฉืWอย การ หมุน ของ 
มอเตอร์  มอเตอร์ สามารถ หมุน ได้ เต็ม ความเร็ว 

พารามิเตอร ์
พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ ประเภท 

เกน ลูป ความเร็ว ชุด ทีW  1/2 ทันที การ ปรับ ตัZง 
เวลา อินทิกรัล ลูป ความเร็ว ชุด ทีW  1/2 ทันที การ ปรับ ตัZง 
เกน ลูป ตําแหนง่ ชุด ทีW  1/2 ทันที การ ปรับ ตัZง 
เปอร์เซ็นต์ ความเฉืWอย ของ โหลด ทันที การ ปรับ ตัZง 
ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ คําสัWง แรง บิด ชุด ทีW  1/2 ทันที การ ปรับ ตัZง 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

8.4 ฟUงก์ชัน การใช้งาน 

8.4.1 การสลับ เกน 

คําอธิบาย ฟUงก์ชัน 
เมืWอ ปรับ จูน ด้วย ตนเอง  สามารถ ใช้ ฟUงก์ชัน สลับ เกน เพืWอ สลับ ไป ใช้ พารามิเตอร์ อีก ชุด หนึWง ใน บาง ชว่ง 
ของ การทํางาน ของ เซอร์ โว  เพืWอให้ สมรรถนะ โดยรวม ของ ระบบ เซอร์ โว เปeนไปตาม ดัชนี ทีW กําหนด 

ใน รูป ทีW  9-23 "ชว่ง การ กําหนด ตําแหนง่ " เน้น สมรรถนะ ด้าน ความผันผวน ของ ตําแหนง่ และ ความ 
แข็งแกรง่ ของ ตําแหนง่  สว่น  "ชว่ง การทํางาน " เน้น สมรรถนะ ด้าน ความคลาดเคลืWอน ใน การ ติดตาม 
ในกรณีนีZ จําเปeนต้อง ใช้ พารามิเตอร์ เกน สอง ชุด เพืWอให้ ตรง ตาม ความต้องการ ด้าน สมรรถนะ ของ 
เซอร์ โว ทัZงสอง ชว่ง 

รูป ทีW  9-23 ตัวอยา่ง การสลับ เกน 

ตําแหนง่ 

ชว่ง การ กําหนด 
ตําแหนง่ 

ชว่ง การ กําหนด 
ตําแหนง่ 

ชว่ง 
การทํางาน 

ชว่ง 
การทํางาน 

เวลา 

เกน ชุด ทีW  1
เกน ชุด ทีW  2

เกน ชุด ทีW  1
เกน ชุด ทีW  2

พารามิเตอร์ ของ เกน ชุด ทีW  1 และ เกน ชุด ทีW  2 มี ดังนีZ 
พารามิเตอร ์ เกน ชุด ทีW  1 เกน ชุด ทีW  2
เกน ลูป ความเร็ว 
เวลา อินทิกรัล ลูป ความเร็ว 
เกน ลูป ตําแหนง่ 
ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ คําสัWง แรง บิด 

ฟUงก์ชัน สลับ เกน ประกอบด้วย สอง สว่น : สว่น แรก คือ เงืWอนไข การ เริWม สลับ เกน  ใช้ สําหรับ เริWม การสลับ 
เกน  สว่น ทีWสอง คือ กระบวน การสลับ เกน  เมืWอ ใช้  COIN เปeน เงืWอนไข การสลับ เกน  กระบวน การสลับ เกน 
แสดง ใน รูป ทีW  9-24

รูป ทีW  9-24 กระบวน การสลับ เกน 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

Pn102 เกน ลูป 
ตําแหนง่ 

เวลา รอ :
Pn135

เวลา สลับ :
Pn131

Pn106 เกน ลูป 
ตําแหนง่ ชุด ทีW  2

เงืWอนไข การสลับ  A เปeนจริง 

ตัZงเงืWอนไข การสลับ 
โดย ค่า เริWมต้น ไดรฟc จะ ใช้ พารามิเตอร์ เกน ชุด ทีW  1 ผู้ใช้ สามารถ ตัZง  "เงืWอนไข การ เริWม สลับ เกน " ผา่น 
Pn130.1 กล่าวคือ เมืWอ เงืWอนไข ทีWตัZง ไว้ เปeนจริง  จะ สลับ ไป ใช้ พารามิเตอร์ เกน ชุด ทีW  2

พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ ประเภท 
สลับ เกน อัตโนมัติ รี สตาร์ท ฟUงก์ชัน 
สัญญาณ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  (COIN) ON
(สัญญาณ มีผล )

ทันที ฟUงก์ชัน 

สัญญาณ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  (COIN) OFF
สัญญาณ ใกล้ ตําแหนง่  (NEAR) ON (สัญญาณ มีผล )
สัญญาณ ใกล้ ตําแหนง่  (NEAR) OFF
เอาต์พุต ฟhลเตอร์ คําสัWง ตําแหนง่ =0 และ อินพุต พัลส์ 
คําสัWง  OFF
อินพุต พัลส์ คําสัWง ตําแหนง่  ON
คําสัWง แรง บิด มากกว่า ระดับ การสลับ  (Pn137, หนว่ย 
1%)
คําสัWง ความเร็ว มากกว่า ระดับ การสลับ  (Pn137, หนว่ย 
1rpm)
ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ มากกว่า ระดับ การสลับ  (Pn137,
หนว่ย  พัลส์ )
อัตรา เรง่ จริง มากกว่า ระดับ การสลับ  (Pn137, หนว่ย :
1rpm/S)
ความเร็ว จริง มากกว่า ระดับ การสลับ  (Pn137, หนว่ย 
1rpm)
มี คําสัWง ตําแหนง่  + ความเร็ว จริง มากกว่า ระดับ 
การสลับ  (Pn137, หนว่ย  1rpm)
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

คําแนะนํา 

เมืWอ ตัZง  Pn130.1 เปeน  1～B หมายถึง เมืWอ เงืWอนไข การสลับ เกน ทีWตัZง ไว้ เปeนจริง  จะ สลับ ไป ใช้ 
พารามิเตอร์ เกน ชุด ทีW  2 มิฉะนัZน จะ ใช้ พารามิเตอร์ เกน ชุด ทีW  1

ในกรณีนีZ  ผู้ใช้ ต้อง ตัZงเวลา รอ และ เวลา สลับ ให้ เหมาะสม  เพืWอ ป[องกัน การ สัWนสะเทือน ทาง กล 
จาก การ เปลีWยน เกน อยา่ง กะทันหัน  ดัง แสดง ใน รูป ทีW  9- 24

พารามิเตอร ์ทีW เกีWยวข้อง 
พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ ประเภท 

เวลา สลับ เกน  1 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

เวลา สลับ เกน  2 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

เวลา รอ สลับ เกน  1 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

เวลา รอ สลับ เกน  2 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ระดับ เกณฑ์ การสลับ เกน ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

8.4.2 การสลับ  P/PI

โดย ค่า เริWมต้น ไดรฟc ใช้ ตัวควบคุม  PI ใน การ ปรับ ลูป ความเร็ว  ผู้ใช้ สามารถ ตัZง  "เงืWอนไข การสลับ  P/PI
(การสลับ โหมด )" ผา่น  Pn10B กล่าวคือ เมืWอ เงืWอนไข ทีWตัZง ไว้ เปeนจริง  จะ สลับ ไป ใช้ การควบคุม  P

พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ ประเภท 
0[ค่า เริWมต้น ] ใช้ คําสัWง แรง บิด ภายใน เปeน เงืWอนไข ทันที พารามิเตอร์ 

ฟUงก์ชัน 
ใช้ คําสัWง ความเร็ว เปeน เงืWอนไข 
ใช้ อัตรา เรง่ เปeน เงืWอนไข 
ใช้ พัลส์ ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ เปeน เงืWอนไข 
ไม ่ใช้ ฟUงก์ชัน สลับ โหมด 

"คงทีW เปeน การควบคุม  PI" (Pn10B=4) หมายถึง ใช้ การควบคุม  PI ตลอดเวลา 
เมืWอ ตัZง  Pn10B เปeน  0~3 หมายถึง เมืWอ เงืWอนไข การสลับ ทีWตัZง ไว้ เกิน ค่า เกณฑ์ ทีW กําหนด  จะ สลับ ไป ใช้ 
การควบคุม  P มิฉะนัZน ใช้ การควบคุม  PI การ ตัZงค่า เกณฑ์ แสดง ใน ตาราง ด้านล่าง 

พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ ประเภท 

ระดับ การสลับ โหมด ทันที พารามิเตอร์ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

พารามิเตอร์ นีZ มีผล เมืWอ  Pn10B.0=0~3 เมืWอ 
Pn10B.0=0 ใช้ เปeน ระดับ การสลับ แรง บิด  ชว่ง ค่า 
0~400 หนว่ย  1%
เมืWอ  Pn10B.0=1 ใช้ เปeน ระดับ การสลับ คําสัWง ความเร็ว 
ชว่ง ค่า  0~3000 หนว่ย  1rpm
เมืWอ  Pn10B.0=2 ใช้ เปeน ระดับ การสลับ อัตรา เรง่  ชว่ง ค่า 
0~30000 หนว่ย  1 rpm/s
เมืWอ  Pn10B.0=3 ใช้ เปeน ระดับ การสลับ พัลส์ ค่า เบีWยงเบน 
ตําแหนง่  ชว่ง ค่า  0~10000 หนว่ย  1 พัลส์ 

ปรับ ตัZง 

ตัวอยา่งเชน่  ค่า เริWมต้น ของ  Pn10B คือ  0 และ  "เกณฑ์ เปอร์เซ็นต์ คําสัWง แรง บิด " เริWมต้น คือ  "200"
หมายถึง เมืWอ เปอร์เซ็นต์ คําสัWง แรง บิด  > 200 การ ปรับ ลูป ความเร็ว จะ สลับ จาก การควบคุม  PI เปeน 
การควบคุม  P และ เมืWอ เปอร์เซ็นต์ น้อยกว่า หรือ เท่ากับ  200 จะ สลับ กลับเปeน การควบคุม  PI

8.4.3 ฟjด ฟอรเ์วิรด์ 

ฟjด ฟอร์เวิร์ด ประกอบด้วย ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว และ ฟjด ฟอร์เวิร์ด แรง บิด 
ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว ชว่ย ให้ ตอบสนอง ตําแหนง่ เร็ว ขึZน และ ลด ความคลาดเคลืWอน ใน การ ติดตาม ตําแหนง่ 

ฟjด ฟอร์เวิร์ด แรง บิด ชว่ย ให้ ตอบสนอง ความเร็ว เร็ว ขึZน และ ลด ความคลาดเคลืWอน ใน การ ติดตาม 
ความเร็ว  แผนภาพ การทํางาน แสดง ใน รูป ทีW  9-25

รูป ทีW  9-25 แผนภาพ ฟjด ฟอร์เวิร์ด ใน การควบคุม เซอร์ โว 

การ ปรับ 
ตําแหนง่ 

การ ปรับ 
ความเร็ว 

การ ปรับ 
กระแส 

คําสัWง 
การทํางาน คอนโทรลเลอร์ 

โฮสต์ 

ฟjด ฟอร์เวิร์ด 
ความเร็ว 

ฟjด ฟอร์เวิร์ด 
แรง บิด 

เซอร์ โว มอเตอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ 

ฟjดแบ็ก ตําแหนง่ ฟjดแบ็ก ความเร็ว ฟjดแบ็ก กระแส 

โดยทัWวไป สามารถ ใช้ อนุพันธ์ ของ คําสัWง ตําแหนง่ /ความเร็ว เปeน ฟjด ฟอร์เวิร์ด  แต่ บางครัZง ฟjด ฟอร์เวิร์ด อาจ มาจาก คอนโทรลเลอร์ 
หรือ ฟUงก์ชัน การใช้งาน อืWน 

เมืWอ ใช้  "ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว " หรือ  "ฟjด ฟอร์เวิร์ด แรง บิด " เพืWอ ลด ผลกระทบ ของ ฟjด ฟอร์เวิร์ด  สามารถ ตัZง  "เปอร์เซ็นต์ ฟjด 
ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว " (Pn109) หรือ  "เปอร์เซ็นต์ ฟjด ฟอร์เวิร์ด แรง บิด " (Pn107) เพืWอ ปรับ ค่าชดเชย ฟjด ฟอร์เวิร์ด 

เพืWอ กรอง สัญญาณรบกวน ทีWเกิด จาก การ หา อนุพันธ์  ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว /แรง บิด จะ ถูก กรอง แยกกัน  ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ ฟjด 
ฟอร์เวิร์ด ยิWง มาก  การกรอง สัญญาณรบกวน ยิWง ดี  แต่ อาจ เกิด โอเวอร์ ชู ต เนืWองจาก ฟjด ฟอร์เวิร์ด ล่าช้า 

พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ ประเภท 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เปอร์เซ็นต์ ฟjด ฟอร์เวิร์ด แรง บิด ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ ฟjด ฟอร์เวิร์ด แรง บิด ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

เปอร์เซ็นต์ ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

8.4.4 การ ชดเชย แรงเสยีดทาน 

ใน ระบบ สง่ กําลัง ยอ่ม มี โหลด แรงเสียดทาน อยู ่ระดับ หนึWง  โหลด แรงเสียดทาน ทีW มาก ทําให้เกิด การ คืบ 
ทีW ความเร็ว ตpา  รูป คลืWน ผิดเพีZยน เมืWอ ความเร็ว ผา่น ศูนย์  การ กําหนด ตําแหนง่ ช้า  ฯลฯ  ซึWง สง่ผล ต่อ 
สมรรถนะ เชิง พลวัต และ สถิต ของ ระบบ  ฟUงก์ชัน ชดเชย แรงเสียดทาน คือ การ ทีW ไดรฟc ใช้ พารามิเตอร์ 
แรงเสียดทาน ทีW ทราบ ค่า เพืWอ ชดเชย โหลด แรงเสียดทาน  เหมาะกับ งาน ทีW กลับ ทิศ หมุน บอ่ย และ 
ต้องการ เสถียรภาพ ความเร็ว สูง  การ ชดเชย แรงเสียดทาน แบง่ เปeนการ ชดเชย แรงเสียดทาน คูลอมบ์ 
และ การ ชดเชย แรงเสียดทาน หนืด 

ผู้ใช้ สามารถ ตัZง ค่าชดเชย  "แรง บิด ชดเชย แรงเสียดทาน คูลอมบ์ " ผา่น  Pn471 โดย ทิศทาง สอดคล้อง 
กับ ความเร็ว รอบ  นอกจากนีZ  เพืWอ ป[องกัน ไม ่ให้ มอเตอร์ เปลีWยน ทิศ การ ชดเชย บอ่ย ใกล้ ความเร็ว ศูนย์ 
ต้อง ตัZง  "ชว่ง ฮิ ส เท อ รี ซิ ส ความเร็ว การ ชดเชย แรงเสียดทาน คูลอมบ์ " (Pn472) ซึWง ใน ชว่งนีZ  "โหลด 
แรงเสียดทาน คูลอมบ์ " (Pn471) เปeน  "0" ดัง แสดง ใน รูป ทีW  9- 26

รูป ทีW  9-26 แผนภาพ การ ชดเชย แรงเสียดทาน 

การ ชดเชย 
แรงเสียดทาน คูลอมบ์ =0

ชว่ง ฮิ ส เท อ รี ซิ ส  Pn472

ความเร็ว 

(-)โหลด แรงเสียดทาน คูลอมบ์ 
Pn471

(+)โหลด แรงเสียดทาน คูลอมบ์ 
Pn471

การ ชดเชย แรงเสียดทาน หนืด มี ความสัมพันธ์ เชิงเส้น กับ ความเร็ว มอเตอร์  ผู้ใช้ สามารถ ตัZง  "แรง บิด 
ชดเชย แรงเสียดทาน หนืด " ผา่น  Pn473 ความสัมพันธ์ แสดง ใน รูป ทีW  9-27
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รูป ทีW  9-27 ความสัมพันธ์ ระหว่าง แรงเสียดทาน หนืด กับ ความเร็ว รอบ 

สัมประสิทธิb แรงเสียดทาน หนืด 

ความเร็ว 

แรง บิด ชดเชย 

พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ ประเภท 
แรง บิด ชดเชย แรงเสียดทาน คูลอมบ์ ทันที พารามิเตอร์ 

ปรับ ตัZง 

ชว่ง ฮิ ส เท อ รี ซิ สคูล 
อมบ์ 

แรงเสียดทาน การ ชดเชย ความเร็ว ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

แรง บิด ชดเชย แรงเสียดทาน หนืด ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

8.4.5 การ ชดเชย แรง บดิ โหลด 

ระหว่าง ทีW มอเตอร์ ทํางาน  หาก เกิด แรง บิด โหลด อยา่ง กะทันหัน จะ ทําให้ ความเร็ว ตก หรือ ตําแหนง่ 
เคลืWอน  และ แรง บิด โหลด ทีW เปลีWยนแปลง ต่อเนืWอง จะ ทําให้ ความเร็ว ผันผวน หรือ ตําแหนง่ สัWน  ในกรณีนีZ 
โดยทัWวไป ต้อง ปรับ จูน เพืWอ เพิWม สมรรถนะ การ ต้านทาน การ รบกวน จาก โหลด ของ เซอร์ โว 

ระหว่าง การ ปรับ จูน  เนืWองจาก ไม ่สามารถ รักษา ทัZง สมรรถนะ การ ตอบสนอง คําสัWง และ สมรรถนะ การ 
ต้านทาน การ รบกวน จาก โหลด ได้ พร้อมกัน  จึง สามารถ ใช้ ฟUงก์ชัน ชดเชย แรง บิด โหลด เพืWอ เพิWม 
สมรรถนะ การ ต้านทาน การ รบกวน จาก โหลด 

ตัวอยา่งเชน่  ความเร็ว ตกใน รูป ด้านล่าง เกิด จาก แรง บิด โหลด กะทันหัน  การ ใช้ ฟUงก์ชัน ชดเชย แรง บิด 
โหลด จะ ชว่ย ลด ความเร็ว ตก ได้ 

ก่อน ปรับ ความเร็ว ความเร็ว หลัง ปรับ 

ฟUงก์ชัน ชดเชย แรง บิด โหลด คือ การ สังเกต แรง บิด โหลด ผา่น 
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ตัว สังเกต แรง บิด โหลด  แล้ว ชดเชย แรง บิด เข้าไป ใน ค่าแรง บิด ทีW กําหนด  เพืWอให้ ได้ผล การ ชดเชย แรง 
บิด โหลด 
เพืWอ ลด โอเวอร์ ชู ต ทีWเกิด จาก การ ชดเชย แรง บิด โหลด  ให้ ใช้ สัมประสิทธิb การ ชดเชย การ รบกวน ปรับ 
ค่าชดเชย : ค่าชดเชย แรง บิด โหลด  = ค่า สังเกต แรง บิด โหลด  × สัมประสิทธิb การ ชดเชย การ รบกวน 
(Pn123)

นอกจากนีZ  ผู้ใช้ สามารถ ปรับ แบนด์วิดท์ ของ ตัว สังเกต แรง บิด โหลด ผา่น  "เกน ชดเชย การ รบกวน "
(Pn121) ค่า ยิWง มาก  แรง บิด โหลด ทีW สังเกต ได้ ยิWง ใกล้เคียง แรง บิด โหลด จริง  แต่ อาจ เกิด 
สัญญาณรบกวน หรือ ความ ไม ่เสถียร 
ฟUงก์ชัน ชดเชย การ รบกวน จะ มีผล เมืWอ เปhดสวิตช์ ชดเชย การ รบกวน  (Pn40F.3) เท่านัZน 

พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ ประเภท 
ใช้การ ชดเชย การ รบกวน ทันที พารามิเตอร์ 

ปรับ ตัZง 
เกน ชดเชย การ รบกวน ทันที พารามิเตอร์ 

ปรับ ตัZง 
สัมประสิทธิb การ ชดเชย การ รบกวน ทันที พารามิเตอร์ 

ปรับ ตัZง 

8.4.6 การควบคมุ แบบ ติดตาม โมเดล 

การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล คือ การ เพิWม ลูป โมเดล เข้าไป ใน ลูป ตําแหนง่  ใน ลูป โมเดล จะ สร้าง คําสัWง 
ตําแหนง่ ใหม ่ตาม โมเดล การควบคุม มอเตอร์ ใน อุดมคติ  พร้อม สร้าง ตัวแปร ควบคุม  เชน่  ฟjด 
ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว และ ฟjด ฟอร์เวิร์ด แรง บิด  เมืWอ นํา ตัวแปร เหล่านีZ ไป ใช้กับ ลูป ควบคุม จริง  จะ ชว่ย 
เพิWม สมรรถนะ การ ตอบสนอง และ การ กําหนด ตําแหนง่ ของ การควบคุม ตําแหนง่ ได้ อยา่ง มาก 
แผนภาพ การทํางาน แสดง ใน รูป ทีW  9-29

รูป ทีW  9-29 แผนภาพ การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล 

การ ปรับ 
ตําแหนง่ 

การ ปรับ 
ความเร็ว 

การ ปรับ 
กระแส 

เซอร์ โว มอเตอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ 

คําสัWง 
การทํางาน 

คําสัWง ความเร็ว คําสัWง แรง บิด 

ฟjดแบ็ก ตําแหนง่ ฟjดแบ็ก ความเร็ว ฟjดแบ็ก กระแส 

คอนโทรลเลอร์ 
โฮสต์ 

พารามิเตอร์ ทีW เกีWยวข้อง 
กับ เกน เซอร์ โว 

ตัZงค่า ด้วย ตนเอง 

ผู้ใช้ สามารถ เลือก โหมด ของ ฟUงก์ชัน ควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล ผา่น  Pn150
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พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ ประเภท 
0[ค่า เริWมต้น ] ไม ่ใช้ การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล รี สตาร์ท พารามิเตอร์ 

ฟUงก์ชัน 
ใช้ การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล 

การ ใช้ ฟUงก์ชัน ควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล  ต้อง ตัZง พารามิเตอร์ ทีW เกีWยวข้อง ของ ลูป โมเดล  ลูป ตําแหนง่ 
ลูป ความเร็ว  และ ลูป แรง บิด  ลําดับ การ ปรับ คือ  "ลูป แรง บิด →ลูป ความเร็ว →ลูป ตําแหนง่ →ลูป โมเดล "

พารามิเตอร์ ทีW เกีWยวข้อง ของ ลูป แรง บิด  ลูป ความเร็ว  และ ลูป ตําแหนง่  โปรด ดู  "8.3.4 การ ปรับ ด้วย 
ตนเอง " พารามิเตอร์ ทีW เกีWยวข้อง กับ ลูป โมเดล แสดง ด้านล่าง 

พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ ประเภท 
เกน การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล ทันที พารามิเตอร์ 

ปรับ ตัZง 

เปอร์เซ็นต์ ชดเชย เกน การควบคุม แบบ ติดตาม 
โมเดล 

ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ใน จํานวน นีZ  เกน การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล เปeน ตัวกําหนด สมรรถนะ การ ตอบสนอง ตําแหนง่ ของ 
ลูป โมเดล  เกน ยิWง สูง  การ ตอบสนอง ยิWง เร็ว แต่ อาจ เกิด โอเวอร์ ชู ต  เปอร์เซ็นต์ ชดเชย เกน การควบคุม 
แบบ ติดตาม โมเดล มีผลต่อ อัตราสว่น การ หนว่ง ของ ลูป โมเดล  การ เพิWมค่า พารามิเตอร์ นีZ จะ เพิWม 
อัตราสว่น การ หนว่ง 

เอาต์พุต ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว และ ฟjด ฟอร์เวิร์ด แรง บิด ของ ลูป โมเดล มี สัมประสิทธิb เปอร์เซ็นต์ 
แยกกัน  ใช้ สําหรับ ปรับ ขนาด ของ ฟjด ฟอร์เวิร์ด ทีW สง่ออก 

พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ ประเภท 
เปอร์เซ็นต์ ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว ของ การควบคุม 
แบบ ติดตาม โมเดล 

ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ข้อจํากัด ใน การ ใช้ ฟUงก์ชัน ควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล :
ใช้ได้ เฉพาะ การ ปรับ ด้วย ตนเอง 
ใช้ได้ เฉพาะ ใน โหมด ควบคุม ตําแหนง่ 

ใช้ไมไ่ด้ ใน โหมด ควบคุม แบบ ฟู ล โคล ส ลูป 
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8.5 การ ลด การ สัWนสะเทือน 

8.5.1 ฟhลเตอร ์แบบ น็อตช์ 

ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ใช้ เปeนหลัก ใน การกํา จัดการ สัWนสะเทือน ทีWเกิด จาก การ เร โซ แนนซ์ ทาง กล 
สามารถ ใช้ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW  500~5000Hz เหมาะสําหรับ การ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW สูง 

ไดรฟc มี ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ รวม  4 ชุด  ใช้ แยกกัน หรือ รว่มกัน ได้  แผนภาพ การทํางาน แสดง ใน รูป ทีW 
9-30

รูป ทีW  9-30 แผนภาพ การทํางาน ของ ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ 

การ ปรับ 
ตําแหนง่ 

การ ปรับ 
ความเร็ว 

การ ปรับ 
กระแส 

คําสัWง 
การทํางาน ฟhลเตอร์ แบบ 

น็อตช์  1/2/3/4

เซอร์ โว มอเตอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ 

ฟjดแบ็ก ตําแหนง่ ฟjดแบ็ก ความเร็ว ฟjดแบ็ก กระแส 

รูป ทีW  9-31 เปeน แผนภาพ คุณลักษณะ ความถีW ของ ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์  เนืWองจาก ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ 
ลดทอน สัญญาณ ทีW ความถีW น็อตช์  หาก ผู้ใช้ ตัZง ความถีW น็อตช์ เปeน ความถีW การ สัWนสะเทือน  (Pn411/
Pn414/Pn421/Pn424) จะ สามารถ กรอง สัญญาณ การ สัWนสะเทือน ใน ค่าแรง บิด ทีW กําหนด ได้ 

นอกจากนีZ  ผู้ใช้ ต้อง ตัZง ความลึก  (Pn413/Pn416/Pn423/Pn426) และ ความ กว้าง  (Pn412/Pn415/
Pn422/Pn425) ของ ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ตาม คุณลักษณะ ความถีW ของ สัญญาณ การ สัWนสะเทือน 

รูป ทีW  9-31 คุณลักษณะ ความถีW ของ ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ 

ความลึก ค่า การ ลดทอน 

ความถีW กลาง น็อตช์ 

พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ ประเภท 
ใช้ ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  1 ทันที พารามิเตอร์ 
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ปรับ ตัZง 

ใช้ ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  2 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ความถีW ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ลําดับ ทีW  1 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ค่า การ ลดทอน ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  1 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ความลึก ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  1 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ความถีW ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ลําดับ ทีW  2 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ค่า การ ลดทอน ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  2 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ความลึก ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  2 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ใช้ ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  3 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ใช้ ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  4 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ความถีW ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  3 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ค่า การ ลดทอน ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  3 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ความลึก ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  3 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ความถีW ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  4 ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ค่า การ ลดทอน ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  4 ทันที ปรับ ตัZง 
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สงวนลิขสิทธิb 

พารามิเตอร์ 
ความลึก ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  4 ทันที พารามิเตอร์ 

ปรับ ตัZง 

เมืWอ เปhดสวิตช์ ทีW เกีWยวข้อง  (Pn410.1/2, Pn420.1/2) ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ทีW สอดคล้องกัน จะ มีผล 

ตัZง ความลึก เปeน  "0" หมายถึง ความลึก ตpาสุด  ค่า ยิWง มาก ยิWง ลึก 

ตัZง ความ กว้าง เปeน  "0" หมายถึง ความ กว้าง ตpาสุด  ค่า ยิWง มาก ยิWง กว้าง 

เส้น สีแดง ：ความลึก ＝70，ค่า การ ลดทอน ＝0

เส้น สีนqาเงิน ：ความลึก ＝100，ค่า การ ลดทอน ＝0

เส้น สี เขียว ：ความลึก ＝100，ค่า การ ลดทอน ＝4

8.5.2 การ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW กลาง 

การ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW กลาง ทําได้ โดย ฟhลเตอร์ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW กลาง  ซึWง นํา ค่า 
เบีWยงเบน ความเร็ว มา ประมวลผล พิเศษ แล้ว ชดเชย เข้า ใน ค่าแรง บิด ทีW กําหนด  เพืWอ ลด การ สัWนสะเทือน 
ใช้ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW  100~1000Hz ได้  แผนภาพ การทํางาน แสดง ใน รูป ทีW  9-32

รูป ทีW  9-32 แผนภาพ การทํางาน ของ ฟhลเตอร์ การ สัWนสะเทือน ความถีW กลาง 

การ ปรับ 
ความเร็ว 

การ ปรับ 
กระแส 

ความเร็ว 
การทํางาน 

ฟhลเตอร์ ลด การ 
สัWนสะเทือน ความถีW กลาง 

ฟhลเตอร์ 
ความถีW สูง ผา่น 

ฟhลเตอร์ 
ความถีW ตpา ผา่น เกน การ 

หนว่ง 

ฟjดแบ็ก ความเร็ว 

ฟjดแบ็ก กระแส 

เซอร์ โว มอเตอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ 

“ความถีW กลาง การ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW กลาง ” (Pn161) คือ ค่า ความถีW ของ สัญญาณ ทีW ต้อง 
การกรอง  โดยทัWวไป ตัZง เปeน ค่า ความถีW การ สัWนสะเทือน 
"การ ปรับ แบนด์วิดท์ การ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW กลาง " (Pn162) เปeน ตัวกําหนด แบนด์วิดท์ การ ลด 
การ สัWนสะเทือน ของ ฟhลเตอร์  คือ การ ปรับ ชว่ง ทีW มีผล ของ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1
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ฟhลเตอร์ ใกล้ ความถีW กลาง  เฟส ของ ความถีW ใกล้ ความถีW กลาง 
ฟhลเตอร์ ความถีW สูง ผา่น และ ฟhลเตอร์ ความถีW ตpา ผา่น ใช้ กรอง สัญญาณ ความถีW สูง และ สัญญาณ  DC
ความถีW ตpา ตามลําดับ 
เกน การ หนว่ง การ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW กลาง เปeน ตัวกําหนด ปริมาณ การควบคุม การ สัWนสะเทือน 
ความถีW กลาง ทีW ชดเชย ใน ขัZนสุดท้าย 

พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ ประเภท 
ความถีW 
กลาง 

ความถีW การ สัWนสะเทือน การ ลด ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

กลาง การ ปรับ แบนด์วิดท์ 
ความถีW 

การ สัWนสะเทือน การ ลด ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

กลาง ความถีW การ สัWนสะเทือน การ ลด 
เกน การ หนว่ง 

ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ ความถีW ตpา ผา่น การ ลด การ 
สัWนสะเทือน ความถีW กลาง 

ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ ความถีW สูง ผา่น การ ลด การ 
สัWนสะเทือน ความถีW กลาง 

ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

8.5.3 การ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา 

ฟUงก์ชัน ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา สามารถ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา ทีW ปลาย โหลด ระหว่าง 
การควบคุม ตําแหนง่  ดัง แสดง ใน รูป ทีW  9-33

รูป ทีW  9-33 การ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา 

ก่อน ลด การ 
สัWนสะเทือน 

หลัง ลด การ 
สัWนสะเทือน 

เซอร์ โว มอเตอร์ 

โหลด 

เซอร์ โว มอเตอร์ 

โหลด 

ฟUงก์ชัน นีZ อาศัย การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล  โดย อิง ความสัมพันธ์ ระหว่าง ตําแหนง่ โหลด และ 
ตําแหนง่ มอเตอร์ ใน ลูป โมเดล  เพืWอ ควบคุม เสถียรภาพ 
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ตําแหนง่ ทีW ปลาย โหลด  จะ แก้ไข คําสัWง ตําแหนง่ ทีW ฝUW ง มอเตอร์  และ แก้ไข ค่า ฟjด ฟอร์เวิร์ด ทีW โมเดล สร้าง 
ขึZน  เพืWอให้ บรรลุเป[าหมาย การ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา  แผนภาพ การทํางาน แสดง ใน รูป ทีW  9-34

รูป ทีW  9-34 แผนภาพ การทํางาน ของ การ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา 

การ ปรับ 
ตําแหนง่ 

การ ปรับ 
ความเร็ว 

การ ปรับ 
กระแส 

ความเร็ว 
การทํางาน แรง บิด 

การทํางาน 

การประมวลผล ควบคุม การสัWน ความถีW ตpา 

คําสัWง 
การทํางาน คอนโทรลเลอร์ 

โฮสต์ 
การควบคุม 
แบบ ติดตาม 

โมเดล 

เซอร์ โว มอเตอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ 

ฟjดแบ็ก ตําแหนง่ 
ฟjดแบ็ก ความเร็ว ฟjดแบ็ก กระแส 

พารามิเตอร ์ ค่า หมายเหต ุ มผีล เมืWอ ประเภท 
ใช้ ฟjด ฟอร์เวิร์ด และ ตpา ความถีW 
การ ลด การ สัWนสะเทือน 

รี สตาร์ท พารามิเตอร์ 
ฟUงก์ชัน 

ความถีW การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา ทันที พารามิเตอร์ 
ปรับ ตัZง 

» พารามิเตอร์  Pn150.0 กําหนด ว่า ฟUงก์ชัน ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา มีผล หรือไม ่

» "ความถีW การ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา " (Pn155) คือ ความถีW การ สัWนสะเทือน ทีW เกิดขึZน ทีW ฝUW ง โหลด 

การ วัด ความถีW การสัWน ความถีW ตpา 
»หา กวัด ความถีW การสัWน ความถีW ตpา ได้ โดยตรง ด้วย เครืWองมือ  (เชน่  เลเซอร์ อินเตอร์ เฟอ โร มิเตอร์ ) ให้ 
เขียน ค่า ความถีW ทีWวัด ได้  (หนว่ย  0.1Hz) ลง ใน พารามิเตอร์  Pn155 โดยตรง 

»หาก ไม ่มี เครืWองมือวัด  สามารถ วัด ความถีW การสัWน ความถีW ตpา ของ โหลด ทางอ้อม ได้ ด้วย ฟUงก์ชัน วาด 
กราฟ หรือ เครืWองมือ วิเคราะห์  FFT ของ ซอฟต์แวร์ สืWอสาร  XPView

ข้อจํากัด 
»การ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา ใช้ได้ เฉพาะ เมืWอ เปhด ใช้ การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล 

»ใช้ได้ เฉพาะ การ ปรับ ด้วย ตนเอง  » ใช้ได้ เฉพาะ ใน โหมด 
ควบคุม ตําแหนง่  »ใช้ไมไ่ด้ ใน โหมด ควบคุม แบบ ฟู ล โคล ส 
ลูป 
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บท ทีW  9 การสืWอสาร  MODBUS

9.1 อินเตอร ์เฟซ การสืWอสาร  RS485
อินเตอร์ เฟซ การสืWอสาร  โปรด ดู บท ทีW  3.7 "การ ต่อสาย สืWอสาร "
ไดรฟc ซีรีส์  XDQ1 มี ฟUงก์ชัน การสืWอสาร  MODBUS ผา่น อินเตอร์ เฟซ  RS-485 ใช้ แก้ไข พารามิเตอร์ และ มอนิเตอร์ สถานะ ของ 
เซอร์ โว ไดรฟc ได้ 
ขัZว ต่อ คอนเนค เตอร์ สืWอสาร  CN4 และ  CN5 ของ ไดรฟc กําหนด ดังนีZ :

พิน สญัญาณ ฟUงก์ชัน 
สัญญาณ บวก  RS485
สัญญาณ ลบ  RS485
สัญญาณ บวก  CAN ว่าง 
ว่าง 

สัญญาณ ลบ  CAN
กราวด์ ดิจิทัล  ว่าง 

9.1.1 การ เชืWอมต่อ การสืWอสาร 

1) ใน สภาพแวดล้อม ทีW มี สัญญาณรบกวน น้อย  ความ ยาว สาย ควร น้อยกว่า  100 เมตร  หาก ความเร็ว สง่ ข้อมูล สูง กว่า  9600bps
โปรด ใช้ สาย สืWอสาร ยาว ไม ่เกิน  15 เมตร เพืWอ ความแมน่ยํา ใน การ สง่ ข้อมูล  2) เมืWอ ใช้  RS485 เชืWอมต่อ เซอร์ โว ไดรฟc ได้ สูงสุด  31
ตัว พร้อมกัน  และ ต้อง ต่อตัว ต้านทาน  120 โอห์ม ทีW ปลาย เครือขา่ย  RS485 หาก ต้องการ เชืWอมต่อ อุปกรณ์ มากกว่า นีZ  ต้อง ใช้ รี พี 
ตเตอร์ เพืWอ ขยาย จํานวน 

3) CN4 ของ เซอร์ โว ไดรฟc ใช้ เปeน ขัZว อินพุต ของ สาย สืWอสาร เสมอ  และ  CN5 ใช้ เปeน ขัZว เอาต์พุต ของ สาย สืWอสาร เสมอ  (หาก ต้อง 
ต่อ สเลฟ สถานี ถัดไป  ให้ ต่อสาย จาก ขัZว นีZ ไป ยัง อุปกรณ์ สเลฟ ถัดไป  หาก ไมต้่อง ต่อ สเลฟ อืWน  สามารถ ต่อตัว ต้านทาน ปลาย สาย ทีW 
ขัZว นีZ ) แผนภาพ การ เชืWอมต่อ การสืWอสาร หลาย เครืWอง แสดง ด้านล่าง 
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ตัวควบคุม 

ตัว ต้านทาน 
ปลาย สาย 

120Ω
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Pn010 
  UART/CAN 

 

1～127  1  

Pn011 

 h.0000~1636 -- h.0335  

 

0：2400bps； 

1：4800bps； 

2：9600bps； 

3：19200bps； 

4：38400bps； 

5：57600bps； 

 

0：8，N，1； 

1：8，N，2； 

2：8，E，1；  

3：8，O，1； 

 

0：20Kbps； 

1：50K bps； 

2：100K bps； 

3：125K bps； 

4：250Kbps； 

5：500Kbps； 

6：1Mbps； 
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9.2 พารามิเตอร ์การสืWอสาร 
คําอธิบาย การสืWอสาร ใน เอกสาร นีZ ใช้ สําหรับ การสืWอสาร  MODBUS ผา่น  RS485 เท่านัZน 

พารามิเตอร ์ ชืWอ ช่วง การ ตัZงค่า หน่วย ค่า เริWมต้น มผีล เมืWอ 
การ เลือก แอดเดรส แกน (สําหรับ 
การสืWอสาร )

รี สตาร์ท 

สวิตช์ เลือก ฟUงก์ชัน การสืWอสาร  0 รี สตาร์ท 
h.×××□:ความเรว็ การสืWอสาร  RS485

h.××□×: โปรโตคอล การสืWอสาร 

h.×□××:ความเรว็ การสืWอสาร  CAN

h.□×××: สงวน ไว้ 

หมายเหตุ : การสืWอสาร  CAN โปรด ดู คู่มือ ทีW เกีWยวข้อง กับ การสืWอสาร  CAN
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9.3 โปรโตคอล การสืWอสาร 
เมืWอ ใช้ อินเตอร์ เฟซ การสืWอสาร อนุกรม  RS-485 เซอร์ โว ไดรฟc แต่ละ ตัว ต้อง ตัZง หมายเลข แกน ของ เซอร์ โว ไดรฟc 

ใน พารามิเตอร์ ล่วงหน้า  และ คอมพิวเตอร์ โฮสต์ จะ สืWอสาร กับ เซอร์ โว ไดรฟc ทีW สอดคล้องกัน 

ตาม หมายเลข แกน  วิธีการสืWอสาร คือ ใช้ เครือขา่ย  MODBUS ซึWง 

MODBUS ใช้ได้ สอง โหมด ดังนีZ : โหมด  ASCII (American Standard Code for information interchange) หรือ 

โหมด  RTU (Remote Terminal Unit)

เซอร์ โว ไดรฟc ซีรีส์  XDQ1 รองรับ โหมด  RTU (Remote Terminal Unit)

ต่อไปนีZ เปeน คําอธิบาย การสืWอสาร  MODBUS-RTU

9.3.1 ความหมาย ของ การเข้ารหสั 

โหมด  RTU
ข้อมูล  8 บิต แต่ละ ชุด ประกอบด้วย เลขฐานสิบ หก  4 บิต สอง ชุด  ตัวอยา่งเชน่ : สง่ ค่า  64H ให้ สง่ ข้อมูล  1 ไบต์  64H โดยตรง 

9.3.2 โครงสรา้ง ไบต์ 

กรอบ ไบต์ 
สําหรับ ไบต์  8 บิต 

บติ 
เริWมต้น บติ 

หยุด 

ข้อมูล  8 บติ  เฟรม 
อักขระ  11 บติ 

บติ 
หยุด 

บติ 
เริWมต้น พา ร ิ

ตคีู่ 

ข้อมูล  8 บติ  เฟรม 
อักขระ  11 บติ 

บติ 
หยุด 
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9.3.3 โครงสรา้ง ข้อมูล การสืWอสาร 

รูปแบบ ข้อมูล ของ โหมด การสืWอสาร  RTU กําหนด ดังนีZ :
ชว่ง เวลาว่าง เกิน  3.5 ไบต์ 
แอดเดรส สืWอสาร : 1 ไบต์ 
รหัส คําสัWง : 1 ไบต์ 

เนืZอหา ข้อมูล ：n เวิร์ด  =2n ไบต์ ，n<=12

รหัส คําสัWง : 1 ไบต์ 
สิZนสดุ  1 ชว่ง เวลาว่าง เกิน  3.5 ไบต์ 

รายละเอียด รูปแบบ ข้อมูล การสืWอสาร แต่ละ สว่น มี ดังนีZ : STX (เริWม การสืWอสาร )

โหมด  RTU: ชว่ง ว่าง มากกว่า  3.5 ไบต์ ทีW อัตรา การสืWอสาร ปUจจุบัน  ADR (แอดเดรส สืWอสาร )

แอดเดรส สืWอสาร ทีW ใช้ได้ อยู ่ใน ชว่ง  1 ถึง  127 ตัวอยา่งเชน่ : สืWอสาร กับ เซอร์ โว ไดรฟc หมายเลข แกน  16 (ฐาน สิบ หก  10H): โหมด 
RTU: ADR = 10H

CMD (รหัส คําสัWง ) และ  DATA (ไบต์ ข้อมูล )
รูปแบบ ของ ไบต์ ข้อมูล ขึZนอยูกั่บ รหัส คําสัWง  รหัส คําสัWง ทีW ใช้ บอ่ย แสดง ใน ตาราง ด้านล่าง 

คําสัWง การสืWอสาร 
เนืZอหา หมายเหต ุ
อ่าน  N เวิร์ด , N<=29 คําสัWง 

มาตรฐาน 
เขียน  1 เวิร์ด คําสัWง 

มาตรฐาน 
เขียน 
N<=29

เวิร์ด , คําสัWง 
มาตรฐาน 

บติ 
เริWมต้น พา ร ิ

ต ีคีW 

ข้อมูล  8 บติ  เฟรม 
อักขระ  11 บติ 

บติ 
หยุด 
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จํานวน ข้อมูล 
(หน่วย ไบต์ )

แอดเดรส ข้อมูล เริWมต้น 
เนืZอหา ของ  0200H

00H（ไบต์ สงู 
B1H（ไบต์ ตpา ）

แอดเดรส ข้อมูล ทีWสอง 
เนืZอหา ของ  0201H

1FH（ไบต์ สงู 
40H（ไบต์ ตpา ）

CRC ไบต์ ตpา A3H（ไบต์ ตpา 
CRC ไบต์ สงู D4H（ไบต์ สงู 

แอดเดรส ข้อมูล เริWมต้น 
(ไบต์ สงู ก่อน แล้ว ไบต์ ตpา )

เนืZอหา ข้อมูล  (ไบต์ สงู 
ก่อน แล้ว ไบต์ ตpา )

CRC ไบต์ ตpา 
CRC ไบต์ สูง 

1) รหสั คําสัWง : 03H อ่าน  N เวิรด์  (word), N≤29
ตัวอยา่งเชน่ : อ่าน  2 เวิร์ด ต่อ เนืWองจาก แอดเดรส เริWมต้น  0200H ของ เซอร์ โว ไดรฟc หมายเลข สถานี  01H

โหมด  RTU:
คําสัWง ： การ ตอบกลับ ：

1) รหสั คําสัWง : 06H เขยีน  1 เวิรด์  (word)
ตัวอยา่งเชน่ : เขียน  100 (0064H) ลง ใน แอดเดรส เริWมต้น  0200H ของ เซอร์ โว ไดรฟc หมายเลข สถานี  01H

โหมด  RTU：

คําสัWง ： การ ตอบกลับ ：

แอดเดรส ข้อมูล 
เริWมต้น  (ไบต์ สงู ก่อน 

แล้ว ไบต์ ตpา )
จํานวน เวิรด์ ข้อมูล 

(ไบต์ สงู ก่อน แล้ว ไบต์ 
ตpา )

CRC ไบต์ ตpา 
C5H（ไบต์ ตpา  ）

B3H（ไบต์ สงู CRC ไบต์ สงู 

แอดเดรส ข้อมูล เริWมต้น 
(ไบต์ สงู ก่อน แล้ว ไบต์ ตpา )

จํานวน เวิรด์ ข้อมูล  (ไบต์ 
สงู ก่อน แล้ว ไบต์ ตpา )

CRC ไบต์ ตpา 
CRC ไบต์ สงู 
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แอดเดรส ข้อมูล เริWมต้น 
(ไบต์ สงู ก่อน แล้ว ไบต์ ตpา )

จํานวน ไบต์ ข้อมูล  (ไบต์ 
สงู ก่อน แล้ว ไบต์ ตpา )

CRC ไบต์ ตpา 
CRC ไบต์ สงู 

1) รหสั คําสัWง : 10H เขยีน  N เวิรด์  (word), N≤29
ตัวอยา่งเชน่ : เขียน  100 (0064H) และ  102 (0066H) ลง ใน เซอร์ โว ไดรฟc หมายเลข แกน  01H โดย แอดเดรส เริWมต้น คือ  0200H

โหมด  RTU：

คําสัWง ： การ ตอบกลับ ：

การคํานวณ ค่า ตรวจสอบ ข้อผดิพลาด  CRC (โหมด  RTU)
โหมด  RTU ใช้ ค่า ตรวจสอบ ข้อผิดพลาด  CRC (Cyclical Redundancy Check)
ขัZน ตอนทีW  1: รี จิ สเตอร์  16 บิต ทีW มีค่า  FFFFH เรียก ว่า รี จิ สเตอร์  CRC
ขัZน ตอนทีW  2: นํา ไบต์ แรก ของ ข้อมูล คําสัWง มา  Exclusive OR กับ ไบต์ ตpา ของ รี จิ สเตอร์  CRC 16 บิต  แล้ว เก็บ ผลลัพธ์ กลับ ลง ใน รี จิ 
สเตอร์  CRC
ขัZน ตอนทีW  3: ตรวจสอบ บิต ตpาสุด  (LSB) ของ รี จิ สเตอร์  CRC หาก บิต นีZ เปeน  0 ให้ เลืWอน ขวา หนึWง บิต  หาก บิต นีZ เปeน  1 ให้ เลืWอน ค่า รี 
จิ สเตอร์  CRC ไป ทางขวา หนึWง บิต  แล้ว  XOR (Exclusive OR) กับ  A001H

ขัZน ตอนทีW  4: กลับ ไป ขัZน ตอนทีW  3 จนกว่า จะ ทํา ขัZน ตอนทีW  3 ครบ  8 ครัZง  จึง ไป ขัZน ตอนทีW  5
ขัZน ตอนทีW  5: ทํา ขัZน ตอนทีW  2 ถึงขัZน ตอนทีW  4 ซqา กับ ไบต์ ถัดไป ของ ข้อมูล คําสัWง  จนกว่า จะ ประมวลผล ครบ ทุก ไบต์ 

เมืWอนัZน ค่า ใน รี จิ สเตอร์  CRC คือ ค่า ตรวจสอบ ข้อผิดพลาด  CRC

คําอธิบาย : หลัง คํานวณ ค่า ตรวจสอบ ข้อผิดพลาด  CRC แล้ว  ใน ข้อมูล คําสัWง ต้อง ใส ่ไบต์ ตpา ของ  CRC ก่อน  แล้วจึง ใส ่ไบต์ สูง ของ 
CRC

1) End1, End0 (สิZนสดุ การสืWอสาร )

โหมด  RTU:

แอดเดรส ข้อมูล เริWมต้น 
(ไบต์ สงู ก่อน แล้ว ไบต์ ตpา )

จํานวน ไบต์ ข้อมูล  (ไบต์ 
สงู ก่อน แล้ว ไบต์ ตpา )

ไบต์ ข้อมูล 

เนืZอหา ข้อมูล  1 (ไบต์ 
สงู ก่อน แล้ว ไบต์ ตpา )

เนืZอหา ข้อมูล  2 (ไบต์ 
สงู ก่อน แล้ว ไบต์ ตpา )

CRC ไบต์ ตpา 
CRC ไบต์ สงู 
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unsigned char * data; 

unsigned char length; 

unsigned int crc_chk(unsigned char * data,unsigned char 

length){ int i,j; 

unsigned int crc_reg=oxFFFF; 

While(length- -){ 

crc_ reg ^=*data++; 

for(j=0;j<8;j++){ 

If(crc_reg & 0x01){ 

crc_reg=( crc_reg >>1)^0xA001; 

}else{ 

crc_reg＝crc_reg >>1; 

} 

} 

} 

return crc_reg; 

} 
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z  

 

z  
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ชว่ง เวลาว่าง เกิน  3.5 ไบต์ ทีW อัตรา การสืWอสาร 
ปUจจุบัน 

ตัวอยา่ง :

ด้านล่าง เปeนการ สร้าง ค่า  CRC ด้วย ภาษา  C ฟUงก์ชัน นีZ ต้อง 
ใช้ พารามิเตอร์ สอง ตัว ：

ฟUงก์ชัน นีZ จะ คืน ค่า  CRC ชนิด  unsigned integer

9.3.4 การ จัดการ ข้อผดิพลาด ใน การสืWอสาร 

ระหว่าง การสืWอสาร อาจ เกิด ข้อผิดพลาด  สาเหตุ ทีW พบ บอ่ย มี ดังนีZ :

ขณะ อ่าน หรือ เขียน พารามิเตอร์  แอดเดรส ข้อมูล ไม ่ถูกต้อง 

ขณะ เขียน พารามิเตอร์  ข้อมูล เกิน ค่าสูงสุด ของ พารามิเตอร์ นีZ  หรือ น้อยกว่า ค่า ตpาสุด 

ของ พารามิเตอร์ นีZ 

การสืWอสาร ถูก รบกวน  สง่ ข้อมูล ผิดพลาด  หรือ รหัส ตรวจสอบ ผิดพลาด 

เมืWอ เกิด ข้อผิดพลาด ใน การสืWอสาร ข้างต้น  การทํางาน ของ ไดรฟc จะ ไม ่ได้รับ ผลกระทบ  และ ไดรฟc จะ สง่กลับ 
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เฟรม ข้อผิดพลาด 

รูปแบบ เฟรม ข้อผิดพลาด มี ดังนีZ :

เฟรม ข้อมูล จาก คอมพิวเตอร ์โฮสต์ ：
เริWม แอดเดรส 

สเลฟ 
คําสัWง แอดเดรส ข้อมูล  ฯลฯ การ ตรวจสอบ 

เฟรม ข้อผดิพลาด ทีW ไดรฟc สง่กลับ :
เริWม แอดเดรส 

สเลฟ 
รหสั 
ตอบกลับ 

รหสั ข้อผดิพลาด การ ตรวจสอบ 

โดยทีW 

รหัส ตอบกลับ ของ เฟรม ข้อผิดพลาด  = คําสัWง  + 80H

รหัส ข้อผิดพลาด  = 00H: การสืWอสาร ปกติ 

=01H/31H: ไดรฟc ไม ่รู้จัก ฟUงก์ชัน ทีW ร้องขอ 

=02H/32H: แอดเดรส ข้อมูล ทีW ระบุ ใน คําขอ ไม ่มี อยู ่ใน ไดรฟc 

=03H/33H: ข้อมูล ทีW ระบุ ใน คําขอ ไม ่อนุญาต ใน ไดรฟc  (เกิน ค่าสูงสุด หรือ ตpาสุด ของ 

พารามิเตอร์ )

=04H/34H: ไดรฟc เริWม ดําเนิน การตาม คําขอ แล้ว  แต่ ไม ่สามารถ ดําเนินการ ให้ เสร็จ ได้ ；

ตัวอยา่งเชน่ : หมายเลข แกน ของ ไดรฟc คือ  03H และ เขียน ข้อมูล  06H ลง ใน พารามิเตอร์  Pn005 เนืWองจาก ค่าสูงสุด และ ตpาสุด 
ของ พารามิเตอร์  Pn005 เปeน  0 ทัZงคู่  ข้อมูล ทีW เขียน จะ ไม ่ถูก ยอมรับ  และ ไดรฟc จะ สง่ เฟรม ข้อผิดพลาด กลับ พร้อม รหัส 
ข้อผิดพลาด  33H (เกิน ค่าสูงสุด หรือ ตpาสุด ของ พารามิเตอร์ ) โครงสร้าง ดังนีZ :

เฟรม ข้อมูล จาก คอมพิวเตอร ์โฮสต์ ：
เริWม แอดเดรส 

สเลฟ 
คําสัWง แอดเดรส ข้อมูล  ฯลฯ การ 

ตรวจสอบ 

เฟรม ข้อผดิพลาด ทีW ไดรฟc สง่กลับ :
เริWม แอดเดรส 

สเลฟ 
รหสั 
ตอบกลับ 

รหสั ข้อผดิพลาด การ 
ตรวจสอบ 

หมายเหต ุ:
หาก แอดเดรส สเลฟ ใน เฟรม ข้อมูล ทีW คอมพิวเตอร์ โฮสต์ สง่ เปeน  00H หมายถึง เฟรม นัZน เปeน ข้อมูล บร อด แคสต์ 
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และ ไดรฟc จะ ไม ่สง่ เฟรม กลับ 

9.4 แอดเดรส การสืWอสาร 
แอดเดรส 

การสืWอสาร 
ฐาน สิบ หก 

เนืZอหา หมายเหตุ ประเภท ข้อมูล 

พืZนทีW 
พารามิเตอร์ 

สอดคล้อง กับ พารามิเตอร์ ใน ตาราง พารามิเตอร์ 
11.3
ตัวอยา่งเชน่  แอดเดรส ของ  Pn005 คือ  0005H

ตัวอยา่งเชน่  แอดเดรส ของ  Pn101 คือ  0101H

ตัวอยา่งเชน่  แอดเดรส ของ  Pn407 คือ  0407H

ตัวอยา่งเชน่  แอดเดรส ของ  Pn700 คือ  0700H

ใช้ สําหรับ อ่าน  RAM หรือ เขียน  RAM และ 
หนว่ยความจํา ถาวร  EEPROM

ตาม  11.3 มี ชนิด ข้อมูล 
ของ ดังต่อไปนีZ ข้อมูล 

พืZนทีW 
พารามิเตอร์ 
ชัWวคราว 

สอดคล้อง กับ พารามิเตอร์ ใน ตาราง พารามิเตอร์ 
11.3
ใช้ เมืWอ พารามิเตอร์ ทีW แก้ไข ต้อง จัดเก็บ 

ตัวอยา่งเชน่  แอดเดรส ของ  Pn005 คือ  1005H

ตัวอยา่งเชน่  แอดเดรส ของ  Pn101 คือ  1101H

ตัวอยา่งเชน่  แอดเดรส ของ  Pn407 คือ  1407H

ตัวอยา่งเชน่  แอดเดรส ของ  Pn700 คือ  1700H

ใช้ สําหรับ อ่าน  RAM หรือ เขียน  RAM โดย ไม ่แก้ไข 
ข้อมูล ใน  EEPROM

ตาม  11.3 มี ชนิด ข้อมูล 
ของ ดังต่อไปนีZ ข้อมูล 

พืZนทีW 
มอนิเตอร์ 

สอดคล้อง กับ ข้อมูล ใน ตาราง มอนิเตอร์  12.1

ตัวอยา่งเชน่  แอดเดรส ของ  Un000 คือ  E000H

ตัวอยา่งเชน่  แอดเดรส ของ  Un00A คือ  E00AH

ตัวอยา่งเชน่  แอดเดรส ของ  Un080 คือ  E080H

ตาม  12.1 มี ชนิด ข้อมูล :
ของ ดังต่อไปนีZ ข้อมูล 
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หมายเหตุ :
1. หาก แอดเดรส ใน ตาราง ข้างต้น ต่อเนืWอง กัน  สามารถ อ่าน /เขียน ต่อเนืWอง ได้  หาก ข้อมูล ทีW อ่าน /เขียน ต่อเนืWอง ไม ่อยู ่ใน ตาราง 
ข้อมูล ทีW อ่าน /เขียน จะ ไม ่มีผล  ตัวอยา่งเชน่  เริWม ทีW  0x0537 มี ข้อมูล เพียง สอง ชุด  หาก อ่าน ต่อเนืWอง เกิน  2 ชุด  ไดรฟc จะ ถือว่า 
ข้อมูล ทีW อ่าน ไม ่ถูกต้อง และ สง่ รหัส ข้อผิดพลาด กลับ 

2. เมืWอ ดําเนินการ กับ ข้อมูล  32 บิต : ขณะ อ่าน  16 บิต ล่าง อยู ่ก่อน  16 บิต บน อยู ่หลัง  การเขียน ต้อง ใช้ คําสัWง  0x10 เขียน สอง 
เวิร์ด ต่อเนืWอง  โดย  16 บิต ล่าง อยู ่ก่อน  16 บิต บน อยู ่หลัง 

3. ใน โหมด ปกติ  ค่า ป[อน กลับ ตําแหนง่ มอเตอร์  ข้อมูล หลาย รอบ ของ เอน โค้ด เดอร์  และ ข้อมูล รอบ เดียว ของ เอน โค้ด เดอร์  จะ 
เพิWมขึZน เมืWอ หมุน ทวนเข็มนา8ิกา  (มอง จาก แกน มอเตอร์ ) และ ลดลง เมืWอ หมุน ตามเข็มนา8ิกา 
4. คําแนะนํา การ ใช้  E088H และ  E08AH: ก่อน ใช้งาน ต้อง ล้าง ข้อ มูลค่า แอบ โซ ลูท ด้วย ตนเอง  (ดําเนินการ  Fn010) หลัง 
ดําเนินการ  ข้อมูล ของ  E088H และ  E08AH จะ ถูก ล้าง โดยอัตโนมัติ  (หนว่ย ผู้ใช้ ) ตัวอยา่งเชน่  อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ เปeน 
20:1 มอเตอร์ หมุน  50 รอบ  (เชน่  พัลส์ ต่อ  1 รอบ ของ มอเตอร์ คือ  131072) ข้อมูล ป[อน กลับ คือ  50*131072/20= 327680 นัWน 
คือ  ข้อมูล แอดเดรส  E088H คือ  0x00050000 และ ข้อมูล แอดเดรส  E08AH คือ  0x00000000
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บท ทีW  10 อลารม์ 

10.1 คําอธิบาย ระดับ อลารม์ 
อลาร์ม ของ เซอร์ โว ไดรฟc  XDQ1 แบง่ เปeน สอง ระดับ : อลาร์ม และ คําเตือน  ซึWง ทัZงสอง ระดับ จะ มีผลต่อ การ 
เริWม -หยุด และ การแสดง สถานะ ของ ระบบ เซอร์ โว 

ระดับ วิธกีาร หยุด การ แสดงผล บน แผง ควบคมุ 
อลาร์ม เบรก มอเตอร์ ตาม การ ตัZงค่า ของ 

Pn001.0
แผง ควบคุม จะ กะพริบ แสดง หมายเลข อลาร์ม 
ปUจจุบัน ของ เซอร์ โว  [ตัวอยา่ง ]

(เอน โค้ด เดอร์ การสืWอสาร 
ล้มเหลว ) เกิดขึZน  แผง ควบคุม จะ กะพริบ แสดง 
"E.500"

คําเตือน ไม ่เบรก มอเตอร์ และ เดินเครืWอง ต่อ แผง ควบคุม จะ แสดง สถานะ ปUจจุบัน ของ เซอร์ โว สลับ 
กับ หมายเลข คําเตือน 
ตัวอยา่ง : เกิด  A.900 (ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ เกิน )
ขณะ เซอร์ โว อยู ่ใน สถานะ เดินเครืWอง  "run" แผง 
ควบคุม จะ แสดง  "run" และ  "A.900" สลับ กัน 

แสดงผล สลับ กัน 

10.2 ราย กา รอ ลารม์ 
ราย กา รอ ลาร์ม แสดง ชืWอ อลาร์ม  เนืZอหา อลาร์ม  และ การ รีเซ็ต ได้ หรือไม ่ เรียง ตาม หมายเลข อลาร์ม  รีเซ็ต อลาร์ม ได้ 
หรือไม ่

ได้ : สา มาร ถล บอ ลาร์ม ได้ ด้วย การ รีเซ็ต อลาร์ม  (กดปุXม สอง ปุXม ตรงกลาง แผง ควบคุม พร้อมกัน  หรือ อินพุต สัญญาณ 
ALM_RST) แต่ หาก สาเหตุ ขอ งอ ลาร์ม ยัง คงอยู ่ จะ ไม ่สามารถ ลบ ได้  ไม ่ได้ : ไม ่สามารถ รีเซ็ต อลาร์ม ได้ 
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รหสั ชืWอ เนืZอหา รเีซต็ 
พารามิเตอร์ และ การ 
ตรวจสอบ ผิดปกติ 

ข้อมูล พารามิเตอร์ ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc ผิดปกติ 

พารามิเตอร์ ระบบ และ การ 
ตรวจสอบ ผิดปกติ 

ข้อมูล พารามิเตอร์ ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc ผิดปกติ 

ค่า พารามิเตอร์ ผิดปกติ พารามิเตอร์ ของ เซอร์ โว ไดรฟc เกิน ชว่ง ค่า 

อลาร์ม ระบบ โปรแกรม ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc ผิดปกติ  การสืWอสาร 
I2C ผิดปกติ 

อลาร์ม ระบบ เกิด ข้อผิดพลาด ใน โปรแกรม ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
อลาร์ม ระบบ เกิด ข้อผิดพลาด ใน โปรแกรม ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
อลาร์ม ระบบ เกิด ข้อผิดพลาด ใน โปรแกรม ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
การ จับคู่ ผิดพลาด อยู ่นอก ชว่ง ค่า พิกัด มอเตอร์ ทีW จับคู่ ได้  (พิกัด ไม ่ตรงกัน ) ใช ่

มอเตอร์ และ ไดรฟc ไม ่ตรงกัน ประเภท แรงดัน ของ มอเตอร์ และ ไดรฟc ไม ่ตรงกัน  ฯลฯ ใช ่
ไม ่รองรับ ผลิตภัณฑ์ มี การ ต่อ ผลิตภัณฑ์ ทีW ไม ่รองรับ 
การ ตัZงค่า พารามิเตอร์ ล้มเหลว เกิน ชว่ง การ ตัZงค่า 

การ รวม พารามิเตอร์ 
ล้มเหลว 

การ รวม พารามิเตอร์ ล้มเหลว 

ชุด ตรวจจับ วงจร หลัก 
บกพรอ่ง 

ข้อมูล ทีW ตรวจ จับได้ ของ วงจร หลัก ผิดพลาด 

การตรวจจับ กระแส บกพรอ่ง  1 วงจร ตรวจจับ กระแส บกพรอ่ง 
การตรวจจับ กระแส บกพรอ่ง  2 วงจร ตรวจจับ กระแส บกพรอ่ง 
ตรวจ พบ กระแส เกิน ทรานซิสเตอร์ กําลัง กระแส เกิน  หรือ ฮี ตซิงก์ ร้อน เกิน 
มอเตอร์ กระแส เกิน มี กระแส เกิน ค่าทีW อนุญาต ไหลผา่น มอเตอร์ 

มอเตอร์ โอเวอร์ โหลด 
(โอเวอร์ โหลด ชัWวขณะ )

มอเตอร์ ทํางาน ด้วย แรง บิด เกิน ค่า พิกัด อยา่ง มาก เปeนเวลา หลาย 
วินาที ถึง หลาย สิบ วินาที 

ใช ่

ไดรฟc โอเวอร์ โหลด 
(โอเวอร์ โหลด ชัWวขณะ )

ไดรฟc ทํางาน ด้วย แรง บิด เกิน ค่า พิกัด อยา่ง มาก เปeนเวลา หลาย วินาที 
ถึง หลาย สิบ วินาที 

ใช ่

มอเตอร์ โอเวอร์ โหลด 
(โอเวอร์ โหลด ต่อเนืWอง )

มอเตอร์ ทํางานต่อ เนืWองด้วย แรง บิด เกิน ค่า พิกัด ใช ่

ไดรฟc โอเวอร์ โหลด  (โอเวอร์ 
โหลด ต่อเนืWอง )

ไดรฟc ทํางานต่อ เนืWองด้วย แรง บิด เกิน ค่า พิกัด ใช ่

อลาร์ม การชน เมืWอ เปhด การป[องกัน การชน  โหลด ของ มอเตอร์ เกิน ค่า ทีWตัZง ไว้ ใช ่

DB โอเวอร์ โหลด พลัง งานการ หมุน หรือ การ เคลืWอนทีW เกิน ความสามารถ ของ ตัว 
ต้านทาน  DB เนืWองจาก การทํางาน ของ  DB (ไดนามิก เบรก )

ใช ่

ตัว ต้านทาน จํากัด กระแส 
พุง่ เข้า โอเวอร์ โหลด 

ความถีW ของ แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก สูง เกินไป 

อลาร์ม แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก เกิด ความผิดปกติ ใช ่

ฮี ตซิงก์ ร้อน เกิน อุณหภูมิ ฮี ตซิงก์ ของ ไดรฟc สูง เกินไป ใช ่
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อลาร์ม คําสัWง เซอร์ โว  ON ไม ่
ถูกต้อง 

หลังจาก ดําเนิน ฟUงก์ชัน เสริม ทีW จ่ายไฟ ให้ มอเตอร์  มี การ อินพุต 
สัญญาณ เซอร์ โว ออน  (S-ON) จาก อุปกรณ์ โฮสต์ 

ใช ่

รี เจน เนอ เร ชัน ผิดปกติ วงจร รี เจน เนอ เร ชัน บกพรอ่ง 
รี เจน เนอ เร ชัน โอเวอร์ โหลด เกิด รี เจน เนอ เร ชัน โอเวอร์ โหลด ใช ่
อลาร์ม การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ เซอร์ โว ตรวจ พบ การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ และ แจ้ งอ ลาร์ม เมืWอ  Pn00D.3=2 ใช ่

แรงดัน เกิน แรงดัน  DC ของ วงจร หลัก สูง ผิดปกติ ใช ่
แรงดัน ตpา แรงดัน  DC ของ วงจร หลัก ไม ่เพียงพอ ใช ่

การสืWอสาร เอน โค้ด เดอร์ 
ล้มเหลว 

การสืWอสาร เอน โค้ด เดอร์ ล้มเหลว 

การสืWอสาร เอน โค้ด เดอร์ 
ผิดพลาด หลายครัZง 

เกิด ข้อผิดพลาด ใน การสืWอสาร เอน โค้ด เดอร์ หลายครัZง 

การ ตรวจสอบ การสืWอสาร 
เอน โค้ด เดอร์ ผิดปกติ 

การ ตรวจสอบ ข้อมูล การสืWอสาร เอน โค้ด เดอร์ ผิดปกติ ใช ่

เฟรม การสืWอสาร เอน โค้ด 
เดอร์ ผิดพลาด  1

เฟรม การสืWอสาร เอน โค้ด เดอร์ ผิดพลาด  (ฝUW ง ไดรฟc ) ใช ่

เฟรม การสืWอสาร เอน โค้ด 
เดอร์ ผิดพลาด  2

เฟรม การสืWอสาร เอน โค้ด เดอร์ ผิดพลาด  (ฝUW ง เอน โค้ด เดอร์ ) ใช ่

เฟรม การสืWอสาร เอน โค้ด 
เดอร์ ผิดพลาด  3

ข้อมูล การสืWอสาร เอน โค้ด เดอร์ ผิดพลาด ใช ่

อลาร์ม ผลรวม ตรวจสอบ เอน โค้ด เดอร์ ผล การ ตรวจสอบ ผลรวม  (sum check) ของ หนว่ยความจํา เอน โค้ด 
เดอร์ แบบ สืWอสาร ผิดปกติ 

ใช ่

พารามิเตอร์ เอน 
โค้ด เดอร์ ผิดปกติ 

พารามิเตอร์ ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ สืWอสาร ผิดปกติ ใช ่

การ นับ ของ เอน โค้ด เดอร์ ผิดพลาด  1 การ นับ ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ สืWอสาร ผิดพลาด  1 ใช ่
เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย รอบ ผิดพลาด เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย รอบ ชนิด สืWอสาร ผิดพลาด ใช ่
เอน โค้ด เดอร์ ความเร็ว เกิน เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย รอบ ชนิด สืWอสาร ความเร็ว เกิน ใช ่
การ นับ ของ เอน โค้ด เดอร์ ผิดพลาด  2 การ นับ ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย รอบ ชนิด สืWอสาร ผิดพลาด ใช ่
การ นับ ของ เอน โค้ด เดอร์ ล้น การ นับ ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย รอบ ชนิด สืWอสาร ล้น ใช ่
ข้อมูล หลาย รอบ ของ เอน 
โค้ด เดอร์ ผิดพลาด 

ข้อมูล หลาย รอบ ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย รอบ ชนิด สืWอสาร ผิดพลาด ใช ่

อลาร์ม แบตเตอรีW เอน โค้ด เดอร์ อลาร์ม แรงดัน แบตเตอรีW ตpา ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย รอบ 
ชนิด สืWอสาร 

ใช ่

อลาร์ม ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ 
เกิน 

ใน สถานะ เซอร์ โว ออน  ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ เกิน ค่า อลาร์ม 
ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ เกิน  (Pn530)

ใช ่

อลาร์ม ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ 
เกิน ขณะ เซอร์ โว  ON

ขณะ เซอร์ โว  OFF เมืWอ พัลส์ ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ เกิน ค่า  Pn532
และ พยายาม เซอร์ โว  ON ใน สถานะ นีZ  จะ แสด งอ ลาร์ม นีZ 

ใช ่

อลาร์ม ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ เกิน 
เนืWองจาก การ จํากัด ความเร็ว 

เมืWอ เซอร์ โว  ON และ จํากัด ความเร็ว ด้วย ค่า จํากัด ความเร็ว 
(Pn538) แล้ว มี การ อินพุต พัลส์ คําสัWง ใน สถานะ นีZ  ค่า เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ เกิน ค่า อลาร์ม ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ เกิน  (Pn530)

ใช ่
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ควบคุม ไม ่ได้ ตรวจ พบ เซอร์ โว มอเตอร์ หมุน ควบคุม ไม ่ได้  (runaway) ใช ่
ความเร็ว เกิน ความเร็ว มอเตอร์ เกิน ความเร็ว สูงสุด ใช ่
อลาร์ม การ สัWนสะเทือน ตรวจ พบ การ สัWนสะเทือน ผิดปกติ ของ ความเร็ว มอเตอร์ ใช ่
อลาร์ม การ ปรับ จูน 
อัตโนมัติ 

ตรวจ พบ การ สัWนสะเทือน ระหว่าง การ ปรับ จูน อัตโนมัติ ใช ่

อลาร์ม ระบบ  0 เกิด ข้อผิดพลาด  0 ใน โปรแกรม ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
อลาร์ม ระบบ  1 เกิด ข้อผิดพลาด  1 ใน โปรแกรม ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
อลาร์ม ระบบ  2 เกิด ข้อผิดพลาด  2 ใน โปรแกรม ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
อลาร์ม ระบบ  3 เกิด ข้อผิดพลาด  3 ใน โปรแกรม ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
อลาร์ม ระบบ  4 เกิด ข้อผิดพลาด  4 ใน โปรแกรม ภายใน ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

10.3 การ แก้ไขปUญหา อลารม์ 
อลารม์ 
หมายเลข : สาเหต ุ วิธ ีตรวจสอบ วิธ ีแก้ไข 
ชืWอ อลารม์ 

แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ 
ตก ชัWวขณะ 

วัด แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ 
ตัZง แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ ให้ อยู ่ใน 
ชว่ง ค่า ตาม ข้อกําหนด  และ 
ดําเนินการ กําหนด ค่า เริWมต้น 
ของ พารามิเตอร์ 

พารามิเตอร์ และ 
การ ตรวจสอบ 
ผิดปกติ 

ไฟ ดับ ขณะ 
เขียน 
พารามิเตอร์ 

ตรวจสอบ เวลา ทีW ไฟ ดับ ป[อน พารามิเตอร์ ใหม ่หลัง กําหนด 
ค่า เริWมต้น ของ พารามิเตอร์ แล้ว 

(ข้อมูล 
พารามิเตอร์ 
ภายใน ของ 
เซอร์ โว ไดรฟc 
ผิดปกติ )

จํานวน ครัZง ทีW เขียน 
พารามิเตอร์ เกิน 
ค่าสูงสุด 

ตรวจสอบ ว่า มี การ เปลีWยน 
พารามิเตอร์ บอ่ย จาก 
อุปกรณ์ โฮสต์ หรือไม ่

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc  เปลีWยน วิธี 
การเขียน พารามิเตอร์ 

ทํางาน ผิดพลาด เนืWองจาก 
สัญญาณรบกวน จาก ไฟ 
AC กราวด์  ไฟฟ[าสถิต 
ฯลฯ 

เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่
หาก ยัง เกิด อลาร์ม  อาจ ถูก 
สัญญาณรบกวน 

ดําเนิน มาตรการป[องกัน 
สัญญาณรบกวน 

ชิZนสว่น ภายใน เซอร์ โว 
ไดรฟc บกพรอ่ง 
เนืWองจาก ก๊าซ  หยดนqา 
หรือ นqามัน ตัด  ฯลฯ 

ตรวจสอบ 
สภาพแวดล้อม การ ติดตัZง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

อืWนๆ คืน ค่า พารามิเตอร์ ทัZงหมด 
เปeน ค่า จาก โรงงาน  (Fn015)

แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ 
ตก ชัWวขณะ 

วัด แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

พารามิเตอร์ 
ระบบ และ การ 
ตรวจสอบ 
ผิดปกติ 

ปhดไฟ ขณะ ใช้งาน 
ฟUงก์ชัน เสริม ตรวจสอบ เวลา ทีW ไฟ ดับ เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 

เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

(ข้อมูล 
พารามิเตอร์ 
ภายใน ของ 
เซอร์ โว ไดรฟc 
ผิดปกติ )

เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 

อืWนๆ คืน ค่า พารามิเตอร์ ทัZงหมด 
เปeน ค่า จาก โรงงาน  (Fn015)

ไฟ ดับ ขณะ 
เขียน 
พารามิเตอร์ 

ตรวจสอบ เวลา ทีW ไฟ ดับ ป[อน พารามิเตอร์ ใหม ่หลัง กําหนด 
ค่า เริWมต้น ของ พารามิเตอร์ แล้ว 

ค่า 
พารามิเตอร์ 
ผิดปกติ 

ปhดไฟ ขณะ ใช้งาน 
ฟUงก์ชัน เสริม ตรวจสอบ เวลา ทีW ไฟ ดับ เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 

เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

อืWนๆ คืน ค่า พารามิเตอร์ ทัZงหมด 
เปeน ค่า จาก โรงงาน  (Fn015)

แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ 
ตก ชัWวขณะ 

วัด แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

ชิZนสว่น ภายใน เซอร์ โว 
ไดรฟc บกพรอ่ง 
เนืWองจาก ก๊าซ  หยดนqา 
หรือ นqามัน ตัด  ฯลฯ 

ตรวจสอบ 
สภาพแวดล้อม การ ติดตัZง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

อลาร์ม ระบบ อืWนๆ คืน ค่า พารามิเตอร์ ทัZงหมด 
เปeน ค่า จาก โรงงาน  (Fn015)

พิกัด ของ เซอร์ โว 
ไดรฟc ไม ่ตรง กับ พิกัด 
ของ เซอร์ โว มอเตอร์ 

ตรวจสอบ ว่า  (พิกัด มอเตอร์ ) /
(พิกัด เซอร์ โว ไดรฟc ) ≤ 1/4
หรือ  (พิกัด มอเตอร์ ) / (พิกัด 
เซอร์ โว ไดรฟc ) ≤ 4

จับคู่ พิกัด ของ เซอร์ โว ไดรฟc และ 
เซอร์ โว มอเตอร์ ให้ ตรงกัน 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

การ จับคู่ พิกัด 
ผิด  (อยู ่นอก 
ชว่ง ค่า พิกัด 
มอเตอร์ ทีW จับคู่ 
ได้ )

เอน โค้ด เดอร์ บกพรอ่ง 
เปลีWยนเปeน มอเตอร์ ตัว อืWน และ 
ตรวจสอบ ว่า ไม ่เกิด อลาร์ม อีก เปลีWยน เซอร์ โว มอเตอร์ 

(เอน โค้ด เดอร์ )

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

แรงดัน ของ เซอร์ โว 
ไดรฟc ไม ่ตรง กับ 
แรงดัน ของ เซอร์ โว 
มอเตอร์ 

ตรวจสอบ ว่า แรงดัน อินพุต 
ของ มอเตอร์ ตรง กับ แรงดัน 
ของ เซอร์ โว ไดรฟc 

จับคู่ แรงดัน ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
และ เซอร์ โว มอเตอร์ ให้ ตรงกัน 

การ จับคู่ 
แรงดัน ผิด  (อยู ่
นอก ชว่ง ค่า 
พิกัด มอเตอร์ ทีW 
จับคู่ ได้ )

เอน โค้ด เดอร์ บกพรอ่ง 
เปลีWยนเปeน มอเตอร์ ตัว อืWน และ 
ตรวจสอบ ว่า ไม ่เกิด อลาร์ม อีก เปลีWยน เซอร์ โว มอเตอร์ 

(เอน โค้ด เดอร์ )

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

ไม ่ได้ เขียน ไฟล์ 
พารามิเตอร์ มอเตอร์ ลง ใน 
เอน โค้ด เดอร์ ของ มอเตอร์ 

ตรวจสอบ ว่า เขียน ไฟล์ 
พารามิเตอร์ มอเตอร์ ลง ใน เอน 
โค้ด เดอร์ ของ มอเตอร์ แล้ว หรือไม ่

เขียน ไฟล์ พารามิเตอร์ มอเตอร์ ลง 
ใน เอน โค้ด เดอร์ ของ มอเตอร์ 

ไม ่รองรับ 
ผลิตภัณฑ์ 

เซอร์ โว ไดรฟc ต่อ กับ 
มอเตอร์  เอน โค้ด 
เดอร์  ฯลฯ  ทีW ไม ่
รองรับ 

ตรวจสอบ ข้อ กําหนดการ จับคู่ 
ผลิตภัณฑ์ 

เปลีWยน ไดรฟc และ มอเตอร์ ให้ เปeน 
คู่ ทีW ตรงกัน 

พิกัด ของ เซอร์ โว 
ไดรฟc ไม ่ตรง กับ พิกัด 
ของ เซอร์ โว มอเตอร์ 

ตรวจสอบ พิกัด และ การ 
จับคู่ ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
และ เซอร์ โว มอเตอร์ 

จับคู่ พิกัด ของ เซอร์ โว ไดรฟc และ 
เซอร์ โว มอเตอร์ ให้ ตรงกัน 

การ ตัZงค่า 
พารามิเตอร์ 
ผิดปกติ  (เกิน 
ชว่ง การ ตัZงค่า )

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

อยู ่นอก ชว่ง การ 
ตัZงค่า พารามิเตอร์ ตรวจสอบ ชว่ง การ ตัZงค่า ของ 

พารามิเตอร์ ทีW เปลีWยน 
ตัZงค่า พารามิเตอร์ ทีW เปลีWยน ให้ 
อยู ่ใน ชว่ง การ ตัZงค่า 

ค่า อัตรา ทด เกียร์ 
อิเล็กทรอนิกส์ อยู ่นอก 
ชว่ง การ ตัZงค่า 

ตรวจสอบ ว่า อัตรา ทด เกียร์ 
อิเล็กทรอนิกส์ อยู ่ ตัZง อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ เปeน 

อืWนๆ คืน ค่า พารามิเตอร์ ทัZงหมด 
เปeน ค่า เริWมต้น  (Fn015)

เนืWองจาก มี การ เปลีWยน 
อัตรา ทด เกียร์ 
อิเล็กทรอนิกส์ 
(Pn20E/Pn210) หรือ 
เซอร์ โว มอเตอร์ 
ความเร็ว การ เดินเครืWอง 
P-Jog (PJOG) จึง ไม ่อยู ่
ใน ชว่ง การ ตัZงค่า 

ตรวจสอบ ว่า เปeนไปตาม สูตร 
เงืWอนไข การตรวจจับ *1
หรือไม ่

ลด ค่า อัตรา ทด เกียร์ 
อิเล็กทรอนิกส์  (Pn20E/
Pn210)

การ รวม 
พารามิเตอร์ 
ผิดปกติ 

เนืWองจาก มี การ 
เปลีWยน ความเร็ว การ 
เดินเครืWอง  P-Jog
(PJOG) (Pn703)
ความเร็ว การ 
เดินเครืWอง  P- Jog จึง 
ไม ่อยู ่ใน ชว่ง การ ตัZงค่า 

ตรวจสอบ ว่า เปeนไปตาม สูตร 
เงืWอนไข การตรวจจับ หรือไม ่

เพิWมค่า ความเร็ว การ เดินเครืWอง 
P-Jog (Pn703)

เนืWองจาก มี การ 
เปลีWยน อัตรา ทด เกียร์ 
อิเล็กทรอนิกส์ 
(Pn20E/Pn210)
หรือ เซอร์ โว มอเตอร์ 
ความเร็ว การ เคลืWอนทีW 
ของ การ ปรับ จูน 
อัตโนมัติ แบบ คําสัWง 
ภายใน จึง ไม ่อยู ่ใน ชว่ง 
การ ตัZงค่า 

ตรวจสอบ ว่า เปeนไปตาม สูตร 
เงืWอนไข การตรวจจับ หรือไม ่*

ลด ค่า อัตรา ทด เกียร์ 
อิเล็กทรอนิกส์  (Pn20E/
Pn210)

ข้อมูล ทีW ตรวจ จับได้ 
ของ วงจร หลัก 
ผิดพลาด 

ขณะ จ่ายไฟ อินพุต  ให้ 
ตรวจสอบ แรงดัน บัส  (Un015)

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

สว่น ตรวจจับ 
วงจร หลัก 
บกพรอ่ง 

วงจร ตรวจจับ กระแส 
เฟส  U บกพรอ่ง 

เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก ยัง 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เกิด อลาร์ม  เซอร์ โว ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง  ให้ เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

การตรวจจับ 
กระแส 
บกพรอ่ง  1

มอเตอร์ ยัง ไม ่หยุด 
สนิท ขณะ เปhดไฟ รี สตาร์ท หลัง มอเตอร์ หยุด 

วงจร ตรวจจับ กระแส 
เฟส  V บกพรอ่ง 

เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  เซอร์ โว ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง  ให้ เปลีWยน เซอร์ โว 
ไดรฟc 

การตรวจจับ 
กระแส 
บกพรอ่ง  2

มอเตอร์ ยัง ไม ่หยุด 
สนิท ขณะ เปhดไฟ รี สตาร์ท หลัง มอเตอร์ หยุด 

สาย วงจร หลัก หรือ 
สาย วงจร หลัก ของ 
มอเตอร์ เดินสาย ผิด 
หรือ หน้า สัมผัส ไม ่ดี 

ตรวจสอบ ว่าการ เดินสาย 
ถูกต้อง  ดู รายละเอียด ใน 
"การ เดินสาย วงจร หลัก "

แก้ไข การ เดินสาย 

ตรวจ พบ 
กระแส เกิน 
(กระแส เกิน 
ไหลผา่น 
ทรานซิสเตอร์ 
กําลัง  หรือ ฮี 
ตซิงก์ ร้อน เกิน 
)

สาย วงจร หลัก หรือ 
สาย วงจร หลัก ของ 
มอเตอร์ ลัดวงจร 
ภายใน  หรือ ลัดวงจร 
ลง กราวด์ 

ตรวจสอบ ว่า มี การ ลัดวงจร 
ระหว่าง เฟส  UVW หรือ ระหว่าง 
UVW กับ กราวด์ ของ สาย 
หรือไม ่ ดู รายละเอียด ใน  "การ 
เดินสาย วงจร หลัก "

สาย อาจ ลัดวงจร  ให้ เปลีWยน สาย 

เกิด การ ลัดวงจร หรือ 
ลัดวงจร ลง กราวด์ 
ภายใน เซอร์ โว 
มอเตอร์ 

ตรวจสอบ ว่า มี การ ลัดวงจร 
ระหว่าง เฟส  UVW หรือ ระหว่าง 
UVW กับ กราวด์ ทีW ขัZว ต่อ 
มอเตอร์ หรือไม ่ ดู รายละเอียด 
ใน  "การ เดินสาย วงจร หลัก "

เซอร์ โว มอเตอร์ อาจ 
บกพรอ่ง  ให้ เปลีWยน เซอร์ โว 
มอเตอร์ 

เกิด การ ลัดวงจร หรือ 
ลัดวงจร ลง กราวด์ 
ภายใน เซอร์ โว ไดรฟc 

ตรวจสอบ ว่า มี การ ลัดวงจร 
ระหว่าง เฟส  UVW หรือ ระหว่าง 
UVW กับ กราวด์ ทีW ขัZว ต่อ 
มอเตอร์ ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
หรือไม ่ ดู รายละเอียด ใน  "การ 
เดินสาย วงจร หลัก "

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

เดิน สายตัว ต้านทาน 
รี เจน เนอ เร ที ฟ ผิด 
หรือ หน้า สัมผัส ไม ่ดี 

ตรวจสอบ ว่าการ เดินสาย 
ถูกต้อง  ดู รายละเอียด ใน 
"การ ต่อตัว ต้านทาน รี เจน 
เนอ เร ที ฟ "

แก้ไข การ เดินสาย 



 

165 
 Xarp Intelligence 2021 

 

 

 

 

 

  

 

E.120: 

 
 

 
 

 
 

 

E.121: 

 
 

 
  

E.130: 

 

 

 
 

 
 

 
 
 

 

 
 

E.131:   
 

 

 
  

 

 

E.136: 
 

  

 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

กระแส โอเวอร์ โหลด 
ชัWวขณะ สูง ทําให้ 
อุปกรณ์ กําลัง เกิด 
อลาร์ม 

ลด ตัวคูณ โอเวอร์ โหลด  หรือ 
เพิWม เวลา เรง่ และ ลด ความเร็ว 

ลด ค่า  Pn402 และ  Pn403

เพิWมค่า  Pn216 และ  Pn217 ใน 
การควบคุม ตําแหนง่  เพิWมค่า 
Pn305 และ  Pn306 ใน 
การควบคุม ความเร็ว 

การ เดินสาย มอเตอร์ 
สาย เอน โค้ด เดอร์ ไม ่ดี 
หรือ การ เชืWอมต่อ ไม ่ดี ตรวจสอบ การ เดินสาย 

ตรวจสอบ ว่าการ เดินสาย 
มอเตอร์ และ สาย เอน โค้ด เดอร์ 
มีปUญหา หรือไม ่

มอเตอร์ โอเวอร์ 
โหลด  (โอเวอร์ 
โหลด ชัWวขณะ )

ไดรฟc โอเวอร์ 
โหลด  (โอเวอร์ 
โหลด ชัWวขณะ )

มอเตอร์ ทํางาน เกิน 
คุณลักษณะ 
การป[องกัน โอเวอร์ 
โหลด 

ตรวจสอบ คุณลักษณะ 
โอเวอร์ โหลด ของ มอเตอร์ 
และ คําสัWง การทํางาน 

ทบทวน สภาวะ โหลด และ 
สภาวะ การทํางาน  หรือ 
พิจารณา พิกัด มอเตอร์ ใหม ่

ไม ่สามารถ ขับ 
มอเตอร์ ได้ เนืWองจาก 
ปUจจัย ทาง กล  ทําให้ 
โหลด ขณะ ทํางาน สูง 
เกินไป 

ตรวจสอบ คําสัWง การทํางาน 
และ ความเร็ว มอเตอร์ ปรับปรุง ปUจจัย ทาง กล 

มอเตอร์ โอเวอร์ 
โหลด  (โอเวอร์ 
โหลด ต่อเนืWอง )

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

มอเตอร์ บกพรอ่ง เปลีWยนเปeน รุน่ เดียวกัน 
มอเตอร์ อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว มอเตอร์ 

ไดรฟc โอเวอร์ 
โหลด  (โอเวอร์ 
โหลด ต่อเนืWอง )

เรง่ และ ลด 
ความเร็ว อยา่ง 
รวดเร็ว บอ่ยครัZง 

เพิWม เวลา เรง่ และ ลด ความเร็ว 
เพิWมค่า  Pn216 และ  Pn217 ใน 
การควบคุม ตําแหนง่  เพิWมค่า 
Pn305 และ  Pn306 ใน 
การควบคุม ความเร็ว 

1. ตรวจสอบ ว่า ตัZงค่า 
Pn525 ตpา เกินไป หรือไม ่

ตรวจสอบ สภาวะ 
การทํางาน และ โหลด 

ตัZงค่า ตาม แรง บิด จริง และ เวลา 
ป[องกัน  หาก ตัZง ตpา เกินไป จะ 
ทํางาน ผิดพลาด  หาก ตัZง สูง 
เกินไป ฟUงก์ชัน ป[องกัน จะ ไม ่
ทํางาน 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ข้อผิดพลาด 
มอเตอร์ ชน 

2. ตรวจสอบ ว่า 
ตัZงเวลา  Pn00D.2 สัZน 
เกินไป หรือไม ่

แก้ไขปUญหา ทาง กล 

3. ตรวจสอบ ว่า 
ชิZนสว่น ทาง กล มี 
ความผิดปกติ 
หรือไม ่
มอเตอร์ ถูก ขับ ด้วย แรง 
ภายนอก ตรวจสอบ สถานะ การทํางาน ห้าม ขับ มอเตอร์ ด้วย แรง 

ภายนอก 
DB โอเวอร์ 
โหลด  (ตรวจ 
พบ การ ใช้ 
พลังงาน ของ 
ไดนามิก เบรก 
สูง เกินไป ) พลัง งานการ หมุน 

หรือ การ เคลืWอนทีW 
ขณะ หยุด ด้วย  DB
เกิน ความสามารถ 
ของ ตัว ต้านทาน  DB

ตรวจสอบ ความถีW การ ใช้  DB
จาก การ ใช้ พลังงาน ของ ตัว 
ต้านทาน  DB

ลอง ใช้ มาตรการ ต่อไปนีZ 

• ลด ความเร็ว คําสัWง ของ เซอร์ โว 
มอเตอร์ 
• ลด อัตราสว่น โมเมนต์ 
ความเฉืWอย หรือ อัตราสว่น มวล 
• ลด จํานวน ครัZง การ หยุด ด้วย 
DB -

วงจร  DB ของ เซอร์ 
โว ไดรฟc บกพรอ่ง 

เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  วงจร  DB อาจ 
บกพรอ่ง 

หาก ไม ่ใช้ ฟUงก์ชัน  DB ให้ ตัZง 
โหมด หยุด เปeน หยุด อิสระ 
(Pn001.0=2)
หาก ต้อง ใช้ ฟUงก์ชัน  DB ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

เกิน จํานวน ครัZง ทีW 
อนุญาต ของ ตัว 
ต้านทาน จํากัด กระแส 
พุง่ เข้า เมืWอ เปhด /ปhด 
(ON/OFF) ไฟ วงจร 
หลัก 

ลด ความถีW การ เปhด /ปhด  (ON/
OFF) แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก 

ตัว ต้านทาน 
จํากัด กระแส 
พุง่ เข้า โอเวอร์ 
โหลด  (ความถีW 
ของ แหล่ง 
จ่ายไฟ วงจร 
หลัก สูง เกินไป )

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

แหล่ง จ่ายไฟ วงจร 
หลัก เกิด ปรากฏการณ์ 
ON→OFF→ON และ 
Pn00D.0!=0

ใช้ มัลติ มิเตอร์ หรือ ออ ส ซิ ล โล 
ส โค ป วัด แหล่ง จ่ายไฟ อินพุต 
และ สังเกตว่า ไฟ ตก หรือไม ่

เพิWม เวลา คง สภาวะ เมืWอ ไฟ ดับ 
ชัWวขณะ  Pn52A

อลาร์ม ไฟ 
วงจร หลัก 
ตก 

หรือ ตัZง  Pn00D.0=0

อุณหภูมิ แวดล้อม สูง 
เกินไป 

วัดอุณหภูมิ แวดล้อม ด้วย 
เทอร์โมมิเตอร์  หรือ ตรวจสอบ 
สถานะ การทํางาน ด้วย การ 
มอนิเตอร์ สภาพแวดล้อม ของ 
เซอร์ โว ไดรฟc 

ปรับปรุง สภาพ การ ติดตัZง เซอร์ 
โว ไดรฟc และ ลด อุณหภูมิ 
แวดล้อม 

ฮี ตซิงก์ ร้อน 
เกิน  (

อุณหภูมิ ของ 
โมดูล กําลัง 
ผิดปกติ )

โหลด มากเกินไป 
หรือ ทํางาน เกิน 
ความสามารถ รี เจน 
เนอ เร ชัน 

ตรวจสอบ โหลด ขณะ ทํางาน 
ด้วย อัตรา โหลด สะสม  และ 
ตรวจสอบ ความสามารถ รี เจน 
เนอ เร ชัน ด้วย อัตรา โหลด รี เจน 
เนอ เร ชัน 

ทบทวน สภาวะ โหลด และ สภาวะ 
การทํางาน 

ทิศ ทางการ ติดตัZง เซอร์ 
โว ไดรฟc และ ระยะหา่ง 
จาก เซอร์ โว ไดรฟc ตัว 
อืWน ไม ่เหมาะสม 

ตรวจสอบ สภาพ การ ติดตัZง เซอร์ 
โว ไดรฟc 

ติดตัZง ตาม มาตรฐาน การ 
ติดตัZง เซอร์ โว ไดรฟc 

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

หลังจาก ดําเนิน 
ฟUงก์ชัน เสริม ทีW จ่ายไฟ 
ให้ มอเตอร์  มี การ 
อินพุต สัญญาณ เซอร์ 
โว ออน  (S-ON) จาก 
อุปกรณ์ โฮสต์ 

รี สตาร์ท  แล้ว อินพุต สัญญาณ 
เซอร์ โว  ON (S-ON) จาก 
อุปกรณ์ โฮสต์ 



 

168 
 Xarp Intelligence 2021 

 

 

E.300: 

 

 

 

 

  
  

 
  

 
   

 
 

 
 

  
 

 
 

 

 
 
 

 

 
 

E.320:  
 

 
  

 
 

 

 
 

 

 
  

 
 
 

 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

อลาร์ม คําสัWง 
เซอร์ โว  ON
ไม ่ถูกต้อง 

เมืWอ ไดรฟc ไม ่ได้ ต่อตัว 
ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที 
ฟ  ไม ่ได้ ตัZง  Pn00E.0
เปeน  1

ตรวจสอบ ว่า ไดรฟc มี ตัว 
ต้านทาน เบรก ภายใน หรือ 
ภายนอก  และ การ เดินสาย 
ถูกต้อง 

ไดรฟc  ≤400W ไม ่มี ตัว ต้านทาน 
เบรก ใน ตัว  ไดรฟc  ≥750W มี ตัว 
ต้านทาน เบรก ใน ตัว 

รี เจน เนอ เร 
ชัน ล้มเหลว 

เมืWอ ใช้ ตัว ต้านทาน เบรก ใน ตัว 
ให้ ลัดวงจร  P กับ  D และ ปลด  P
กับ  C

เมืWอ ใช้ ตัว ต้านทาน เบรก ภายนอก 
ให้ ปลด  P กับ  D
และ ต่อ  P กับ  C เข้ากับ ตัว 
ต้านทาน เบรก ภายนอก 

ไม ่ได้ ต่อตัว ต้านทาน รี 
เจน เนอ เร ที ฟ ของ ไดรฟc 

ตรวจสอบ การ ต่อตัว ต้านทาน 
รี เจน เนอ เร ที ฟ ภายนอก หรือ 
ชุด ตัว ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที ฟ 

หลัง ต่อตัว ต้านทาน รี เจน เนอ 
เร ที ฟ ภายนอก  ให้ ตัZง ค่าทีW 
เหมาะ สมใน  Pn560

การ เดิน สายตัว 
ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที 
ฟ ภายนอก บกพรอ่ง 
หรือ ขาด 

ตรวจสอบ การ เดิน สายตัว 
ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที ฟ ภายนอก 

เดิน สายตัว ต้านทาน รี เจน เนอ เร 
ที ฟ ภายนอก ให้ ถูกต้อง 

ตรวจสอบ การ เดินสาย 
จัมเปอร์ ของ ขัZว ต่อ ไฟ เดินสาย จัมเปอร์ ให้ ถูกต้อง 

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ 
เกิน ชว่ง ค่า ตาม 
ข้อกําหนด 

วัด แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ ตัZง แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ ให้ อยู ่ใน 
ชว่ง ค่า ตาม ข้อกําหนด 

รี เจน เนอ เร ชัน 
โอเวอร์ โหลด 

ค่าตัว ต้านทาน รี เจน 
เนอ เร ที ฟ ภายนอก 
หรือ พิกัด ตัว ต้านทาน 
รี เจน เนอ เร ที ฟ ไม ่
เพียงพอ  หรือ 

ตรวจสอบ สภาวะ 
การทํางาน และ พิกัด อีกครัZง 

เปลีWยน ค่า ความต้านทาน และ 
พิกัด ของ ตัว ต้านทาน รี เจน เนอ 
เร ที ฟ  ปรับ สภาวะ การทํางาน 
อีกครัZง 

สถานะ รี เจน เนอ เร ชัน 
มี โหลด ลบ ต่อเนืWอง 
อยู ่ใน สถานะ รี เจน 
เนอ เร ชัน ต่อเนืWอง 

ตรวจสอบ โหลด ทีW กระ ทําต่อ 
เซอร์ โว มอเตอร์ ขณะ ทํางาน 

ตรวจสอบ ระบบ ซqา อีกครัZง 
รวมถึง เซอร์ โว  กลไก  และ 
สภาวะ การทํางาน 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

พิกัด ทีWตัZง ใน  Pn560
(พิกัด ตัว ต้านทาน รี 
เจน เนอ เร ที ฟ )
น้อยกว่า พิกัด ของ ตัว 
ต้านทาน รี เจน เนอ เร 
ที ฟ ภายนอก 

ตรวจสอบ การ ต่อตัว ต้านทาน 
รี เจน เนอ เร ที ฟ และ ค่า 
Pn560

แก้ไข ค่า  Pn560 ให้ ถูกต้อง 

ค่าตัว ต้านทาน รี เจน 
เนอ เร ที ฟ ภายนอก สูง 
เกินไป 

ตรวจสอบ ว่า ค่าตัว ต้านทาน รี 
เจน เนอ เร ที ฟ ถูกต้อง 

เปลีWยนเปeน ค่า ความต้านทาน 
และ พิกัด ทีW ถูกต้อง 

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

เซอร์ โว ตรวจ พบ การ 
เคลืWอนทีW เกิน ระยะ และ แจ้ 
งอ ลาร์ม เมืWอ  Pn00D.3=2

ตรวจสอบ สัญญาณ การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ ตัZง  Pn00D.3=0 หรือ  1
อลาร์ม การ 
เคลืWอนทีW เกิน 
ระยะ 

เมืWอ ใช้ เซอร์ โว ไดรฟc 
AC220V ตรวจ พบ 
แรงดัน ไฟ  DC ตัZงแต่ 
410 V ขึZนไป 

วัด แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ ปรับ แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ  AC/DC
ให้ อยู ่ใน ชว่ง ค่า ตาม ข้อกําหนด 
ผลิตภัณฑ์ 

แรงดัน เกิน 
(ตรวจ พบ 
แรงดัน เกิน ทีW 
แหล่ง จ่ายไฟ 
วงจร หลัก 
ภายใน เซอร์ โว 
ไดรฟc )

ตรวจ พบ แรงดัน ไฟ 
DC ตัZงแต่  820 V
ขึZนไป ใน เซอร์ โว ไดรฟc 
สําหรับ  AC380 V

แหล่ง จ่ายไฟ ไม ่
เสถียร  หรือ ได้รับ 
ผลกระทบ จาก ฟ[าผา่ 

วัด แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ 

ปรับปรุง สภาพ แหล่ง จ่ายไฟ 
ติดตัZง อุปกรณ์ ป[องกัน ไฟ กระชาก 
แล้ว เปhดไฟ ใหม ่ หาก ยัง เกิด 
อลาร์ม  เซอร์ โว ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง  ให้ เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

เรง่ และ ลด 
ความเร็ว 

ตรวจสอบ แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ 
และ ความเร็ว การทํางาน 

ปรับ แรงดัน ไฟ  AC หลัก ให้ อยู ่
ใน ชว่ง ค่า ตาม ข้อกําหนด 
ผลิตภัณฑ์ องศา  แรง บิด 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ค่าตัว ต้านทาน รี เจน 
เนอ เร ที ฟ ภายนอก สูง 
กว่า สภาวะ การทํางาน 

ตรวจสอบ สภาวะ การทํางาน 
และ ค่า ความต้านทาน รี เจน 
เนอ เร ที ฟ 

เลือก ค่าตัว ต้านทาน รี เจน 
เนอ เร ที ฟ ทีW เหมาะสม โดย 
พิจารณา สภาวะ 
การทํางาน และ โหลด 

ใน โมเมนต์ ความเฉืWอย 
ของ โหลด ทีW อนุญาต 

ตรวจสอบ ว่า อัตราสว่น ความเฉืWอย 
ของ โหลด อยู ่ใน อัตราสว่น 
ความเฉืWอย ของ โหลด ทีW อนุญาต 

ขยายเวลา ลด ความเร็ว หรือ ลด 
โหลด 

ทํางาน ใน สถานะ 

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เปhดไฟ วงจร ควบคุม ใหม ่โดย ไม ่
เปhดไฟ วงจร หลัก  หาก ยัง เกิด 
อลาร์ม  เซอร์ โว ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง  ให้ เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

สําหรับ เซอร์ โว ไดรฟc 
AC220V แรงดัน ไฟ 
AC ตpากว่า  120 V
สําหรับ เซอร์ โว ไดรฟc 
AC380V แรงดัน ไฟ 
AC ตpากว่า  240 V

วัด แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ ปรับ แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ ให้ อยู ่
ใน ชว่ง ค่า ปกติ 

แรงดัน ตpา แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ 
ตก ขณะ ทํางาน วัด แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ เพิWม พิกัด แหล่ง จ่ายไฟ 

(แหล่ง จ่ายไฟ 
วงจร หลัก 
ภายใน เซอร์ โว 
ไดรฟc ตรวจ พบ 
แรงดัน ตpา )

เกิด ไฟ ดับ ชัWวขณะ วัด แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ 
หาก เปลีWยน เวลา คง สภาวะ เมืWอ 
ไฟ ดับ ชัWวขณะ  (Pn52A) ให้ ตัZง 
ค่าทีW น้อยลง 

ฟhวส์ ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
ขาด 

เปลีWยน หรือ ซอ่ม เซอร์ โว ไดรฟc 
และ ต่อ รี แอ คเตอร์  AC/DC
ก่อน ใช้งาน เซอร์ โว ไดรฟc 

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

คอนเนค เตอร์ เอน โค้ด 
เดอร์ หน้า สัมผัส ไม ่ดี 
หรือ เดินสาย ผิด 

ตรวจสอบ สภาพ คอนเนค 
เตอร์ เอน โค้ด เดอร์ 

เสียบ คอนเนค เตอร์ เอน โค้ด 
เดอร์ ใหม ่ และ ตรวจสอบ การ 
เดินสาย เอน โค้ด เดอร์ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

การสืWอสาร เอน 
โค้ด เดอร์ 
ล้มเหลว 

สาย เอน โค้ด เดอร์ 
ขาด  ลัดวงจร  หรือ ใช้ 
สาย ทีW มี อิม พี แดนซ์ 
เกิน ทีW กําหนด 

ตรวจสอบ สภาพ สาย เอน 
โค้ด เดอร์  ตรวจสอบ การ 
เดินสาย ชีลด์ ของ สาย เอน 
โค้ด เดอร์ 

ใช้ สาย เอน โค้ด เดอร์ ตาม 
ข้อกําหนด ทีW ระบุ 

การ กัดกรอ่น จาก 
อุณหภูมิ  ความชืZน 
และ ก๊าซ  การ ลัดวงจร 
จาก หยดนqา และ นqามัน 
ตัด  หน้า สัมผัส 
คอนเนค เตอร์ ไม ่ดี จาก 
การ สัWนสะเทือน 

ตรวจสอบ สภาพแวดล้อม 
การใช้งาน 

ปรับปรุง สภาพแวดล้อม 
การใช้งาน และ เปลีWยน สาย  หาก 
ยัง ไม ่ดีขึZน  ให้ เปลีWยน เซอร์ โว 
ไดรฟc 

ทํางาน ผิดพลาด เนืWองจาก 
สัญญาณรบกวน 

เดินสาย รอบ เอน โค้ด เดอร์ ให้ 
ถูกต้อง  (แยก สาย เอน โค้ด เดอร์ 
กับ สาย วงจร หลัก ของ เซอร์ โว 
มอเตอร์  การ ต่อ ลง ดิน  ฯลฯ )

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 

หาก ต่อ เซอร์ โว มอเตอร์ เข้ากับ 
เซอร์ โว ไดรฟc ตัว อืWน แล้ว เปhดไฟ 
วงจร ควบคุม ไม ่เกิด อลาร์ม 
เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

การสืWอสาร ผิดปกติ 
หลายครัZง เนืWองจาก 
สัญญาณรบกวน ตรวจสอบ การ เดินสาย เอน โค้ด เดอร์ 

1. ตรวจสอบ ว่า ต่อ สา ยก ราวด์ 
ถูกต้อง หรือไม ่

การสืWอสาร เอน 
โค้ด เดอร์ 
ผิดพลาด 
หลายครัZง 

2. ตรวจสอบ ว่า ชัZน ชีลด์ ของ สาย 
เอน โค้ด เดอร์ ต่อ กับ  PE ของ 
ไดรฟc อยา่ง ถูกต้อง หรือไม ่

เอน โค้ด เดอร์ เดินสาย 
ผิด  หน้า สัมผัส ไม ่ดี ตรวจสอบ การ เดินสาย เอน โค้ด เดอร์ ตรวจสอบ ว่าการ เดินสาย เอน 

โค้ด เดอร์ มีปUญหา หรือไม ่
ผลรวม 
ตรวจสอบ 
การสืWอสาร เอน 
โค้ด เดอร์ ผิดปกติ 

สาย เอน โค้ด เดอร์ ไม ่
ตรง ข้อกําหนด และ ถูก 
สัญญาณรบกวน 

ตรวจสอบ การ เดินสาย 
ชีลด์ ของ สาย เอน โค้ด เดอร์ 

เปลีWยน สาย เปeน สาย คู่ บิด เกลียว 
มี ชีลด์  หรือ สาย คู่ บิด เกลียว มี 
ชีลด์ รวม  แกน สาย มากกว่า 
0.12mm2 เปeน สาย ทองแดง 
อ่อน ตีเกลียว ชุบ ดีบุก 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เฟรม การสืWอสาร 
เอน โค้ด เดอร์ 
ผิดพลาด  1

สาย เอน โค้ด เดอร์ ยาว เกินไป 
และ ถูก สัญญาณรบกวน 

สําหรับ เซอร์ โว มอเตอร์ แบบ 
หมุน : ระยะ เดินสาย สูงสุด ของ 
สาย เอน โค้ด เดอร์ คือ  20m

ศักย์ ของ  FG ผันผวน 
เนืWองจาก อุปกรณ์ ฝUW ง 
มอเตอร์  (เครืWอง เชืWอม 
ฯลฯ )

ตรวจสอบ สภาพ สาย เอน โค้ด 
เดอร์ และ คอนเนค เตอร์ 

ต่อ กราวด์ เครืWองจักร เพืWอ 
ป[องกัน กระแส ไหล แยก ไป ยัง 
FG ฝUW ง เอน โค้ด เดอร์ 

เฟรม การสืWอสาร 
เอน โค้ด เดอร์ 
ผิดพลาด  2

เอน โค้ด เดอร์ ได้รับ 
การ สัWนสะเทือน 
และ แรง กระแทก 
มากเกินไป 

ตรวจสอบ การใช้งาน 
ลด การ สัWนสะเทือน 
ทาง กล  ติดตัZง เซอร์ โว มอเตอร์ หรือ 
ลิ เนียร์ เอน โค้ด เดอร์ ให้ ถูกต้อง 

เอน โค้ด เดอร์ บกพรอ่ง 

เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก ยัง 
เกิด อลาร์ม  เซอร์ โว มอเตอร์ หรือ ลิ 
เนียร์ เอน โค้ด เดอร์ อาจ บกพรอ่ง 
ให้ เปลีWยน เซอร์ โว มอเตอร์ หรือ ลิ 
เนียร์ เอน โค้ด เดอร์ 

เฟรม การสืWอสาร 
เอน โค้ด เดอร์ 
ผิดพลาด  3

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  เซอร์ โว ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง  ให้ เปลีWยน เซอร์ โว 
ไดรฟc 

การ ตรวจสอบ หนว่ยความจํา 
ข้อมูล เอน โค้ด เดอร์ ผิดพลาด ข้อมูล ใน พืZนทีW หนว่ยความจํา 

ข้อมูล เอน โค้ด เดอร์ ผิดพลาด 

หา กรี สตาร์ท แล้ว ยัง เกิด อลาร์ม นีZ 
เอน โค้ด เดอร์ ของ เซอร์ โว มอเตอร์ 
อาจ บกพรอ่ง  ให้ เปลีWยน เซอร์ โว 
มอเตอร์ หรือ เอน โค้ด เดอร์ 

อลาร์ม ผลรวม 
ตรวจสอบ เอน 
โค้ด เดอร์ 

(ตรวจ พบ ทีW 
ฝUW ง เอน โค้ด 
เดอร์ )

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เมืWอ หมุน มอเตอร์  การแสดง 
ความเร็ว มอเตอร์  (Un000)
และ ตําแหนง่  (Un001) ไม ่
เปลีWยนแปลง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

ข้อมูล ใน พืZนทีW หนว่ยความจํา 
ข้อมูล เอน โค้ด เดอร์ ผิดพลาด ข้อมูล ใน พืZนทีW หนว่ยความจํา 

ข้อมูล เอน โค้ด เดอร์ ผิดพลาด 

เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก ยัง 
เกิด อลาร์ม  เอน โค้ด เดอร์ ของ 
เซอร์ โว มอเตอร์ อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว มอเตอร์ หรือ เอน 
โค้ด เดอร์ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

พารามิเตอร์ 
เอน โค้ด 
เดอร์ ผิดปกติ รุน่ เอน โค้ด เดอร์ ผิด เอน โค้ด เดอร์ ไม ่ตรง กับ ไดรฟc ตรวจสอบ ว่า รุน่ เอน โค้ด 

เดอร์ ของ มอเตอร์ ตรง กับ 
ไดรฟc หรือไม ่

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เมืWอ หมุน มอเตอร์  การแสดง 
ความเร็ว มอเตอร์  (Un000)
และ ตําแหนง่  (Un001) ไม ่
เปลีWยนแปลง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

เอน โค้ด เดอร์ เดินสาย 
ผิด  หน้า สัมผัส ไม ่ดี ตรวจสอบ การ เดินสาย เอน โค้ด เดอร์ ตรวจสอบ ว่าการ เดินสาย เอน 

โค้ด เดอร์ มีปUญหา หรือไม ่

การ นับ ของ เอน 
โค้ด เดอร์ ผิดพลาด 

สาย เอน โค้ด เดอร์ ไม ่
ตรง ข้อกําหนด และ ถูก 
สัญญาณรบกวน 

เปลีWยน สาย เปeน สาย คู่ บิด เกลียว 
มี ชีลด์  หรือ สาย คู่ บิด เกลียว มี 
ชีลด์ รวม  แกน สาย มากกว่า 
0.12mm2 เปeน สาย ทองแดง 
อ่อน ตีเกลียว ชุบ ดีบุก 

สาย เอน โค้ด เดอร์ ยาว เกินไป 
และ ถูก สัญญาณรบกวน 

สําหรับ เซอร์ โว มอเตอร์ แบบ 
หมุน : ระยะ เดินสาย สูงสุด ของ 
สาย เอน โค้ด เดอร์ คือ  20m

ศักย์ ของ  FG ผันผวน 
เนืWองจาก อุปกรณ์ ฝUW ง 
มอเตอร์  (เครืWอง เชืWอม 
ฯลฯ )

ตรวจสอบ สภาพ สาย เอน โค้ด 
เดอร์ และ คอนเนค เตอร์ 

ต่อ กราวด์ เครืWองจักร เพืWอ 
ป[องกัน กระแส ไหล แยก ไป ยัง 
FG ฝUW ง เอน โค้ด เดอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ ได้รับ 
การ สัWนสะเทือน 
และ แรง กระแทก 
มากเกินไป 

ตรวจสอบ การใช้งาน 
ลด การ สัWนสะเทือน 
การ สัWนสะเทือน  ติดตัZง เซอร์ โว 
มอเตอร์ หรือ เอน โค้ด เดอร์ ให้ ถูกต้อง 

เอน โค้ด เดอร์ บกพรอ่ง 

เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก ยัง 
เกิด อลาร์ม  เซอร์ โว มอเตอร์ หรือ 
เอน โค้ด เดอร์ อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว มอเตอร์ หรือ เอน 
โค้ด เดอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ แบบ 
หลาย รอบ ไม ่ได้ ต่อ 
แบตเตอรีW  หรือ แรงดัน 
แบตเตอรีW ตpา เกินไป 

เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย รอบ ไม ่
ได้ ต่อ แบตเตอรีW  หรือ แจ้ งอ ลาร์ม 
จา กอ ลาร์ม แบตเตอรีW ครัZงก่อน 

หาก เปeน เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย 
รอบ  หลัง ตรวจสอบ แรงดัน 
แบตเตอรีW แล้ว  ให้ ดําเนิน ฟUงก์ชัน 
เสริม  Fn010: รีเซ็ต ข้อมูล หลาย 
รอบ และ อลาร์ม ของ เอน โค้ด เดอร์ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

การสืWอสาร อนุกรม ถูก 
รบกวน 

ตรวจสอบ การ เดินสาย 
ชีลด์ ของ สาย เอน โค้ด เดอร์ 

ตรวจสอบ ว่าการ เดินสาย เอน 
โค้ด เดอร์ มีปUญหา หรือไม ่เอน โค้ด เดอร์ แบบ 

หลาย รอบ 
ผิดพลาด 

เอน โค้ด เดอร์ แบบ 
หลาย รอบ ไม ่ได้ ต่อ 
แบตเตอรีW  หรือ แรงดัน 
แบตเตอรีW ตpา เกินไป 

เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย รอบ ไม ่
ได้ ต่อ แบตเตอรีW  หรือ แจ้ งอ ลาร์ม 
จา กอ ลาร์ม แบตเตอรีW ครัZงก่อน 

หลัง ตรวจสอบ แรงดัน 
แบตเตอรีW แล้ว  ให้ ดําเนิน 
ฟUงก์ชัน เสริม  Fn011: รีเซ็ต 
อลาร์ม เอน โค้ด เดอร์ 

การ นับ ของ เอน โค้ด 
เดอร์ ผิดพลาด  2

เอน โค้ด เดอร์ 
เสียหาย  หรือ วงจร 
ถอดรหัส เอน โค้ด 
เดอร์ เสียหาย 

เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก ยัง 
เกิด อลาร์ม  เซอร์ โว มอเตอร์ หรือ 
เอน โค้ด เดอร์ อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว มอเตอร์ หรือ เอน 
โค้ด เดอร์ 

หลัง ปhดไฟ  เอน 
โค้ด เดอร์ หมุน ด้วย 
ความเร็ว สูง 

ตรวจสอบ ว่า เพลา มอเตอร์ 
เคลืWอนทีW ด้วย ความเร็ว สูง 
ขณะ ปhดไฟ เซอร์ โว หรือไม ่

หลัง ตรวจสอบ แรงดัน แบตเตอรีW 
แล้ว  ให้ ดําเนิน ฟUงก์ชัน เสริม 
Fn010: รีเซ็ต ข้อมูล หลาย รอบ 
และ อลาร์ม ของ เอน โค้ด เดอร์ เอน โค้ด เดอร์ 

ความเร็ว เกิน 

เอน โค้ด เดอร์ แบบ 
แอบ โซ ลูท ไม ่ได้ ต่อ 
แบตเตอรีW  หรือ 
แรงดัน แบตเตอรีW ตpา 
เกินไป 

ตรวจสอบ ว่า เอน โค้ด เดอร์ 
แบบ แอบ โซ ลูท ต่อ แบตเตอรีW 
แล้ว และ แรงดัน แบตเตอรีW 
ถูกต้อง หรือไม ่

เอน โค้ด เดอร์ แบบ 
หลาย รอบ ไม ่ได้ ต่อ 
แบตเตอรีW  หรือ แรงดัน 
แบตเตอรีW ตpา เกินไป 

เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย รอบ ไม ่
ได้ ต่อ แบตเตอรีW  หรือ แจ้ งอ ลาร์ม 
จา กอ ลาร์ม แบตเตอรีW ครัZงก่อน 

หลัง ตรวจสอบ แรงดัน แบตเตอรีW 
แล้ว  ให้ ดําเนิน ฟUงก์ชัน เสริม 
Fn010: รีเซ็ต ข้อมูล หลาย รอบ 
และ อลาร์ม ของ เอน โค้ด เดอร์ 

การ นับ ของ เอน 
โค้ด เดอร์ ล้น 

ระยะ ทีW มอเตอร์ หมุน 
ใน ทิศ ทางเดียว เกิน 

65535 รอบ  ทําให้ 
ข้อมูล หลาย รอบ ล้น 

ข้อมูล หลาย รอบ  16 บิต ล้น 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เอน โค้ด เดอร์ แบบ 
หลาย รอบ ไม ่ได้ ต่อ 
แบตเตอรีW  หรือ แรงดัน 
แบตเตอรีW ตpา เกินไป 

เอน โค้ด เดอร์ แบบ หลาย รอบ ไม ่
ได้ ต่อ แบตเตอรีW  หรือ แจ้ งอ ลาร์ม 
จา กอ ลาร์ม แบตเตอรีW ครัZงก่อน 

หลัง ตรวจสอบ แรงดัน แบตเตอรีW 
แล้ว  ให้ ดําเนิน ฟUงก์ชัน เสริม 
Fn010: รีเซ็ต ข้อมูล หลาย รอบ 
และ อลาร์ม ของ เอน โค้ด เดอร์ 

ข้อมูล หลาย รอบ 
ของ เอน โค้ด เดอร์ 
ผิดพลาด 

ต่อ แบตเตอรีW 
ไม ่ดี  หรือไม ่ได้ 
ต่อ 

ตรวจสอบ การ ต่อ 
แบตเตอรีW ต่อ แบตเตอรีW ให้ ถูกต้อง 

อลาร์ม แบตเตอรีW 
เอน โค้ด เดอร์ 

แรงดัน แบตเตอรีW 
ตpากว่า ค่าทีW กําหนด 
(2.7V)

วัด แรงดัน แบตเตอรีW เปลีWยน แบตเตอรีW 

(แรงดัน 
แบตเตอรีW ของ 
เอน โค้ด เดอร์ 
แบบ แอบ โซ ลูท 
ตpากว่า ค่าทีW 
กําหนด )

เอน โค้ด เดอร์ บกพรอ่ง ข้อมูล เอน โค้ด เดอร์ ผิดพลาด 

เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก ยัง 
เกิด อลาร์ม  เอน โค้ด เดอร์ ของ 
เซอร์ โว มอเตอร์ อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว มอเตอร์ หรือ เอน 
โค้ด เดอร์ 

การ เดินสาย  U, V
และ  W ของ เซอร์ โว 
มอเตอร์ ไม ่ถูกต้อง 

ตรวจสอบ การ เดินสาย วงจร 
หลัก ของ เซอร์ โว มอเตอร์ 

ตรวจสอบ สาย มอเตอร์ หรือ สาย เอน 
โค้ด เดอร์ ว่า มีหน้า สัมผัส ไม ่ดี หรือ 
ปUญหา อืWน หรือไม ่ ทดสอบ เดิน 
เครืWองแบบ  JOG เพืWอ ตรวจสอบ ว่า 
มอเตอร์ และ ไดรฟc ทํางาน ปกติ หรือไม ่

อลาร์ม ค่า 
เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ 
เกิน 

ความถีW พัลส์ คําสัWง 
ตําแหนง่ สูง 

ลอง ลด ความถีW พัลส์ คําสัWง 
ตําแหนง่ ก่อน เดินเครืWอง 

ลด ความถีW พัลส์ คําสัWง ตําแหนง่ 
หรือ ความเรง่ ของ คําสัWง  หรือ 
ปรับ อัตรา ทด เกียร์ 
อิเล็กทรอนิกส์ 

(ขณะ เซอร์ 
โว ออน  ค่า 
เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ 
เกิน ค่า 
อลาร์ม ค่า 
เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ 
เกิน 
(Pn530))

ความเรง่ ของ คําสัWง 
ตําแหนง่ สูง เกินไป ลอง ลด ความเรง่ ของ คําสัWง 

ก่อน เดินเครืWอง 

เพิWม ฟUงก์ชัน ปรับ เรียบ  เชน่ 
เวลา เรง่ และ ลด ความเร็ว ของ 
คําสัWง ตําแหนง่  (Pn216)
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ความเรง่ ของ คําสัWง 
ตําแหนง่ สูง เกินไป 
เมืWอ เทียบ กับ สภาวะ 
การทํางาน  ค่า อลาร์ม 
ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ 
เกิน  (Pn530) ตpา 
เกินไป 

ตรวจสอบ ว่า ค่า อลาร์ม ค่า 
เบีWยงเบน ตําแหนง่ เกิน 
(Pn530) เหมาะสม หรือไม ่

ตัZงค่า พารามิเตอร์  Pn530
ให้ ถูกต้อง 

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 

เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก ยัง 
เกิด อลาร์ม  เซอร์ โว ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง  ให้ เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

ขณะ เซอร์ โว  OFF เมืWอ 
พัลส์ ค่า เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ เกิน ค่า 
Pn532 และ พยายาม 
เซอร์ โว  ON ใน สถานะ 
นีZ  จะ แสด งอ ลาร์ม นีZ 

ตรวจสอบ ปริมาณ ค่า 
เบีWยงเบน ตําแหนง่ ขณะ เซอร์ 
โว  OFF

ตัZงค่า ให้ ล้าง ค่า เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ เมืWอ เซอร์ โว  OFF

อลาร์ม ค่า 
เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ 
เกิน ขณะ 
เซอร์ โว  ON

ตัZงค่า อลาร์ม ค่า เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ เกิน ขณะ เซอร์ โว  ON
(Pn532) ให้ ถูกต้อง 

เมืWอ เซอร์ โว  ON และ 
จํากัด ความเร็ว ด้วย ค่า 
จํากัด ความเร็ว 
(Pn538) แล้ว มี การ 
อินพุต พัลส์ คําสัWง ใน 
สถานะ นีZ  ค่า เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ เกิน ค่า อลาร์ม 
ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ 
เกิน  (Pn530)

ตัZงค่า อลาร์ม ค่า เบีWยงเบน 
ตําแหนง่  (Pn530) ให้ ถูกต้อง 
หรือ ตัZงค่า จํากัด ความเร็ว ขณะ 
เซอร์ โว ออน  (Pn538) ให้ ถูกต้อง 

อลาร์ม ค่า 
เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ เกิน 
เนืWองจาก การ 
จํากัด 
ความเร็ว 
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(Pn103). 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ลําดับ เฟส  U, V, W
ของ การ เดินสาย 
มอเตอร์ ผิด 

ตรวจสอบ การ เดินสาย มอเตอร์ ตรวจสอบ ว่าการ เดินสาย 
มอเตอร์ มีปUญหา หรือไม ่

การตรวจจับ 
การ หมุน 
ควบคุม ไม ่ได้ 
(ตรวจ พบ 
ขณะ เซอร์ โว 
ON)

เอน โค้ด เดอร์ บกพรอ่ง 

หาก การ เดินสาย มอเตอร์ ไม ่
มีปUญหา  แต่ ยัง เกิด อลาร์ม หลัง 
เปhดไฟ ใหม ่ เซอร์ โว มอเตอร์ หรือ 
ลิ เนียร์ เอน โค้ด เดอร์ อาจ 
บกพรอ่ง  ให้ เปลีWยน เซอร์ โว 
มอเตอร์ หรือ ลิ เนียร์ เอน โค้ด เดอร์ 

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  เซอร์ โว ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง  ให้ เปลีWยน เซอร์ โว 
ไดรฟc 

ลําดับ เฟส  U, V, W
ของ การ เดินสาย 
มอเตอร์ ไม ่ถูกต้อง 

ตรวจสอบ การ เดินสาย ของ 
เซอร์ โว มอเตอร์ 

ตรวจสอบ ว่าการ เดินสาย 
มอเตอร์ มีปUญหา หรือไม ่

ความเร็ว เกิน 
(ความเร็ว 
มอเตอร์ สูง 
กว่า ความเร็ว 
สูงสุด )

ค่า คําสัWง อินพุต เกิน 
ค่า ความเร็ว เกิน ตรวจสอบ คําสัWง อินพุต ลด ค่า คําสัWง  หรือ ปรับ เกน 

ความเร็ว มอเตอร์ เกิน 
ความเร็ว สูงสุด 

ตรวจสอบ รูป คลืWน ความเร็ว 
มอเตอร์ 

ลด เกน อินพุต คําสัWง ความเร็ว 
และ ปรับ เกน เซอร์ โว  หรือ ปรับ 
เงืWอนไข การทํางาน 

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

ตรวจ พบ การ สัWนสะเทือน 
ผิดปกติ ของ ความเร็ว มอเตอร์ 

ตรวจสอบ เสียง ผิดปกติ ของ 
มอเตอร์ และ รูป คลืWน ความเร็ว 
และ แรง บิด ขณะ ทํางาน 

ลด ความเร็ว มอเตอร์  หรือ ลด เกน 
ลูป ความเร็ว  (Pn100)

อลาร์ม การ สัWนสะเทือน 

ค่า อัตราสว่น โมเมนต์ 
ความเฉืWอย  (Pn103)
มากกว่า ค่า จริง หรือ มี 
การเปลีWยนแปลง มาก 

ตรวจสอบ อัตราสว่น โมเมนต์ 
ความเฉืWอย หรือ อัตราสว่น มวล 

ตัZงค่า อัตราสว่น โมเมนต์ 
ความเฉืWอย ให้ ถูกต้อง 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ค่า การตรวจจับ การ 
สัWนสะเทือน  (Pn322)
ไม ่เหมาะสม 

ตรวจสอบ ว่า ค่า การตรวจจับ 
การ สัWนสะเทือน  (Pn322)
เหมาะสม หรือไม ่

ตัZงค่า การตรวจจับ การ สัWนสะเทือน 
(Pn322) ให้ เหมาะสม 

มอเตอร์ เมืWอ ใช้การ 
ปรับ จูน อัตโนมัติ 

ตรวจสอบ รูป คลืWน ความเร็ว 
มอเตอร์ 

ลด โหลด ให้ ตpากว่า อัตราสว่น 
โมเมนต์ ความเฉืWอย ทีW อนุญาต 
หรือ เพิWมค่า โหลด ทีWตัZง โดย การ 
ปรับ จูน อัตโนมัติ เพืWอ ลด ค่า ความ 
แข็งแกรง่ 

อลาร์ม การ 
ปรับ จูน 
อัตโนมัติ 

สัWนสะเทือน มาก 

(ตรวจ พบ การ 
สัWนสะเทือน ใน 
การ ปรับ จูน 
แบบ กําหนด เอง 
, TFFT, ฟUงก์ชัน 
การ ปรับ จูน 
แบบ ปรับตัว 

มอเตอร์ สัWนสะเทือน 
มาก ระหว่าง การ ปรับ 
จูน แบบ กําหนด เอง 
และ การทํางาน  TFFT

ตรวจสอบ รูป คลืWน ความเร็ว 
มอเตอร์ 

ดําเนิน การตาม วิธี แก้ไข ทีW 
อธิบาย ไว้ ใน ขัZนตอน การใช้งาน 
ของ แต่ละ ฟUงก์ชัน 

ชิZนสว่น ภายใน เซอร์ โว 
ไดรฟc บกพรอ่ง 
เนืWองจาก ก๊าซ  หยดนqา 
หรือ นqามัน ตัด  ฯลฯ 

ตรวจสอบ 
สภาพแวดล้อม การ ติดตัZง 

เซอร์ โว ไดรฟc อาจ บกพรอ่ง  ให้ 
เปลีWยน เซอร์ โว ไดรฟc 

เซอร์ โว ไดรฟc บกพรอ่ง 
เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่ หาก 
ยัง เกิด อลาร์ม  ไดรฟc อาจ 
บกพรอ่ง 

อลาร์ม ระบบ อืWนๆ คืน ค่า พารามิเตอร์ ทัZงหมด 
เปeน ค่า จาก โรงงาน  (Fn015)
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

10.4 การแสดง คําเตือน 
เมืWอ เกิด คําเตือน ใน เซอร์ โว ไดรฟc  LED บน แผง แสดงผล จะ แสดง หมายเลข คําเตือน 

รหัส อลาร์ม 

10.5 รายการ คําเตือน 

รหสั ชืWอ เนืZอหา 
ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ 
มากเกินไป 

ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ สะสม เกิน ค่า ทีWตัZง ใน  Pn530

ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ 
มากเกินไป ขณะ เซอร์ โว 
ON

ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ สะสม ขณะ เซอร์ โว  ON เกิน ค่า ทีWตัZง ใน  Pn532

มอเตอร์ โอเวอร์ โหลด เปeน การแสดง คําเตือน ก่อน ถึง อลาร์ม มอเตอร์ โอเวอร์ โหลด  (E.120 หรือ 
E.130) หาก ยัง ทํางาน ต่อไป อาจ เกิด อลาร์ม ได้ 

ไดรฟc โอเวอร์ โหลด เปeน การแสดง คําเตือน ก่อน ถึง อลาร์ม ไดรฟc โอเวอร์ โหลด  (E.120 หรือ 
E.130) หาก ยัง ทํางาน ต่อไป อาจ เกิด อลาร์ม ได้ 

การ สัWนสะเทือน ตรวจ พบ การ สัWนสะเทือน ผิดปกติ ขณะ มอเตอร์ ทํางาน  ใช้ ค่า ตรวจจับ 
เดียว กับ  E.636 และ ใช้ สวิตช์ ตรวจจับ การ สัWนสะเทือน  (Pn320) เพืWอ 
กําหนด เปeน อลาร์ม หรือ คําเตือน 

รี เจน เนอ เร ชัน โอเวอร์ โหลด เปeน การแสดง คําเตือน ก่อน ถึง อลาร์ม รี เจน เนอ เร ที ฟ โอเวอร์ โหลด 
(E.120) หาก ยัง ทํางาน ต่อไป อาจ เกิด อลาร์ม ได้ 

DB โอเวอร์ โหลด เปeน การแสดง คําเตือน ก่อน ถึง อลาร์ม  DB โอเวอร์ โหลด  (E.150) หาก ยัง 
ทํางาน ต่อไป อาจ เกิด อลาร์ม ได้ 

แบตเตอรีW ของ เอน โค้ด เดอร์ 
แบบ แอบ โซ ลูท ผิดปกติ 

เปeน การแสดง คําเตือน ว่า แรงดัน แบตเตอรีW ของ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ 
ลูท ตpา เกินไป 

การ เปลีWยน พารามิเตอร์ 
ทีW ต้อง ปhด -เปhดไฟ ใหม ่

มี การ เปลีWยน พารามิเตอร์ ทีW ต้อง ปhด -เปhดไฟ ใหม ่

แรงดัน ตpา เปeน การแสดง คําเตือน ก่อน ถึง อลาร์ม แรงดัน ตpา  (E.410) หาก ยัง ทํางาน 
ต่อไป อาจ เกิด อลาร์ม ได้ 

การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ  (โอเวอร์ 
แทร เวล ) ตรวจ พบ การ เคลืWอนทีW เกิน ระยะ ขณะ เซอร์ โว  ON
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

10.6 การ แก้ไขปUญหา คําเตือน 
หมายเลข 
คําเตือน :

สาเหตุ วิธี ตรวจสอบ วิธี แก้ไข ชืWอ 
คําเตือน 

การ เดินสาย  U, V,
W ของ เซอร์ โว 
มอเตอร์ ไม ่ถูกต้อง 

ตรวจสอบ การ เดินสาย วงจร 
หลัก ของ เซอร์ โว มอเตอร์ 

ตรวจสอบ สาย มอเตอร์ หรือ สาย 
เอน โค้ด เดอร์ ว่า มี การสัมผัส ไม ่ดี 
หรือ ปUญหา อืWน หรือไม ่

ค่า เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ 
มากเกินไป 

เกน ของ เซอร์ โว 
ไดรฟc ตpา 

ตรวจสอบ ว่า เกน ของ เซอร์ 
โว ไดรฟc ตpา เกินไป หรือไม ่

เพิWม เกน เซอร์ โว ด้วย ฟUงก์ชัน การ ปรับ 
จูน อัตโนมัติ  (ไม ่มี คําสัWง จาก โฮสต์ )
เปeนต้น 

ความถีW ของ พัลส์ 
คําสัWง ตําแหนง่ สูง ลอง ลด พัลส์ คําสัWง ก่อน 

เดินเครืWอง 
ลด ความถีW พัลส์ คําสัWง ตําแหนง่ หรือ 
ความเรง่ ของ คําสัWง  หรือ ปรับ อัตรา ทด 
เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ 

ความเรง่ ของ 
คําสัWง ตําแหนง่ สูง 
เกินไป 

ลอง ลด ความเรง่ ของ คําสัWง ก่อน 
เดินเครืWอง 

เพิWม ฟUงก์ชัน ปรับ เรียบ  เชน่  เวลา เรง่ 
และ ลด ความเร็ว ของ คําสัWง ตําแหนง่ 
(Pn216)
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ค่า อลาร์ม ค่า 
เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ 
มากเกินไป 
(Pn530) ตpา เมืWอ 
เทียบ กับ เงืWอนไข 
การทํางาน 

ตรวจสอบ ว่า ค่า อลาร์ม ค่า 
เบีWยงเบน ตําแหนง่ 
มากเกินไป ตัZงค่า พารามิเตอร์  Pn530 ให้ ถูกต้อง 

(Pn530) เหมาะสม หรือไม ่

ค่า เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ สะสม 
ขณะ เซอร์ โว  ON
เกิน ค่า ทีWตัZง ใน 
Pn532

ตัZงค่า ให้ ล้าง ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ เมืWอ 
เซอร์ โว  OFF

ค่า เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ 
มากเกินไป 
ขณะ เซอร์ 
โว  ON

ตัZงค่า อลาร์ม ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ 
เกิน ขณะ เซอร์ โว  ON (Pn532) ให้ 
ถูกต้อง 

การ เดินสาย มอเตอร์ 
สาย เอน โค้ด เดอร์ ไม ่ดี 
หรือ การ เชืWอมต่อ ไม ่ดี ตรวจสอบ การ เดินสาย 

ตรวจสอบ ว่าการ เดินสาย มอเตอร์ 
และ สาย เอน โค้ด เดอร์ มีปUญหา หรือไม ่

มอเตอร์ 
โอเวอร์ โหลด 
(คําเตือน 
ก่อน เกิด 
อลาร์ม 
โอเวอร์ โหลด 
(E.120 หรือ 
E.130))

มอเตอร์ ทํางาน 
เกิน 
คุณลักษณะ 
การป[องกัน 
โอเวอร์ โหลด 

ตรวจสอบ คุณลักษณะ 
โอเวอร์ โหลด ของ มอเตอร์ 
และ คําสัWง การทํางาน 

ทบทวน สภาวะ โหลด และ สภาวะ 
การทํางาน  หรือ พิจารณา พิกัด 
มอเตอร์ ใหม ่
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

มอเตอร์ ไม ่
ขับเคลืWอน 
เนืWองจาก ปUจจัย 
ทาง กล  ทําให้ 
โหลด สูง เกินไป 
ขณะ ทํางาน 

ตรวจสอบ คําสัWง การทํางาน 
และ ความเร็ว มอเตอร์ ปรับปรุง ปUจจัย ทาง กล 

ไดรฟc ทํางาน เกิน 
ขีดความสามารถ 
ของ การป[องกัน 
โอเวอร์ โหลด 

ตรวจสอบ รุน่ ไดรฟc และ คําสัWง 
การทํางาน 

ทบทวน เงืWอนไข โหลด และ เงืWอนไข 
การทํางาน  หรือ พิจารณา พิกัด กําลัง 
ของ ไดรฟc ใหม ่

ไดรฟc โอเวอร์ 
โหลด 
(คําเตือน 
ก่อน เกิด 
อลาร์ม 
โอเวอร์ โหลด 
(E.121 หรือ 
E.131))

มอเตอร์ ไม ่
ขับเคลืWอน 
เนืWองจาก ปUจจัย 
ทาง กล  ทําให้ 
โหลด สูง เกินไป 
ขณะ ทํางาน 

ตรวจสอบ คําสัWง การทํางาน 
และ ความเร็ว มอเตอร์ ปรับปรุง ปUจจัย ทาง กล 

ตรวจ พบ การ 
สัWนสะเทือน 
ผิดปกติ ขณะ 
มอเตอร์ ทํางาน 

ตรวจสอบ เสียง ผิดปกติ ของ 
มอเตอร์ และ รูป คลืWน ความเร็ว 
และ แรง บิด ขณะ ทํางาน 

ลด ความเร็ว มอเตอร์  หรือ ลด เกน เซอร์ โว 
ด้วย การ ปรับ จูน แบบ กําหนด เอง  เปeนต้น 

การ สัWนสะเทือน 

ค่า อัตราสว่น 
โมเมนต์ 
ความเฉืWอย 
(Pn103) มากกว่า 
ค่า จริง หรือ มี 
การเปลีWยนแปลง 
มาก 

ตรวจสอบ อัตราสว่น โมเมนต์ 
ความเฉืWอย หรือ อัตราสว่น มวล 

ตัZงค่า อัตราสว่น โมเมนต์ 
ความเฉืWอย  (Pn103) ให้ ถูกต้อง 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

แรงดัน แหล่ง 
จ่ายไฟ เกิน ชว่ง 
ค่า ตาม 
ข้อกําหนด 

วัด แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ ตัZง แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ ให้ อยู ่ใน ชว่ง 
ค่า ตาม ข้อกําหนด 

รี เจน เนอ เร ที 
ฟ โอเวอร์ 
โหลด 
(คําเตือน 
ก่อน เกิด รี เจน 
เนอ เร ที ฟ 
โอเวอร์ โหลด 
(E.320))

ค่าตัว ต้านทาน รี 
เจน เนอ เร ที ฟ 
ภายนอก  พิกัด 
ของ เซอร์ โว ไดรฟc 
หรือ พิกัด ของ ตัว 
ต้านทาน รี เจน เนอ 
เร ที ฟ ไม ่เพียงพอ 
หรือ อยู ่ใน สถานะ 
รี เจน เนอ เรท 
ต่อเนืWอง 

ตรวจสอบ เงืWอนไข 
การทํางาน และ พิกัด 
อีกครัZง 

เปลีWยน ค่าตัว ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที ฟ 
พิกัด ตัว ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที ฟ  หรือ 
พิกัด เซอร์ โว ไดรฟc  แล้ว ปรับ เงืWอนไข 
การทํางาน ใหม ่

มี โหลด ลบ 
ต่อเนืWอง  อยู ่ใน 
สถานะ รี เจน เนอ เร 
ชัน ต่อเนืWอง 

ตรวจสอบ โหลด ทีW กระ ทําต่อ 
เซอร์ โว มอเตอร์ ขณะ ทํางาน 

ทบทวน ระบบ ทัZงหมด รวมถึง เซอร์ โว 
กลไก  และ เงืWอนไข การทํางาน 

มอเตอร์ ถูก ขับ 
ด้วย แรง ภายนอก ตรวจสอบ สถานะ การทํางาน ห้าม ขับ มอเตอร์ ด้วย แรง ภายนอก 

DB โอเวอร์ 
โหลด 
(คําเตือน 
ก่อน เกิด  DB
โอเวอร์ โหลด 
(E.150))

พลัง งานการ หมุน 
หรือ การ เคลืWอนทีW 
ขณะ หยุด ด้วย  DB
เกิน ความสามารถ 
ของ ตัว ต้านทาน 
DB

ตรวจสอบ ความถีW การ ใช้  DB
จาก การ ใช้ พลังงาน ของ ตัว 
ต้านทาน  DB

ลอง ใช้ มาตรการ ต่อไปนีZ 

• ลด ความเร็ว คําสัWง ของ เซอร์ โว 
มอเตอร์ 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

• ลด อัตราสว่น โมเมนต์ ความเฉืWอย 
หรือ อัตราสว่น มวล 

• ลด จํานวน ครัZง การ หยุด ด้วย  DB -

วงจร  DB ของ เซอร์ 
โว ไดรฟc บกพรอ่ง 

เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่
หาก ยัง เกิด อลาร์ม  วงจร 
DB อาจ บกพรอ่ง 

หาก ไม ่ใช้ ฟUงก์ชัน  DB ให้ ตัZง โหมด หยุด 
เปeน หยุด อิสระ  (Pn001.0=2)

หาก ต้อง ใช้ ฟUงก์ชัน  DB ให้ เปลีWยน 
เซอร์ โว ไดรฟc 

ต่อ แบตเตอรีW 
ไม ่ดี  หรือไม ่ได้ 
ต่อ 

ตรวจสอบ การ ต่อ 
แบตเตอรีW ต่อ แบตเตอรีW ให้ ถูกต้อง 

แบตเตอรีW 
ของ เอน 
โค้ด เดอร์ 
แบบ แอบ โซ 
ลูท ผิดปกติ 

แรงดัน แบตเตอรีW 
ตpากว่า ค่า ทีWตัZง ไว้ 
(2.7V)

วัด แรงดัน แบตเตอรีW เปลีWยน แบตเตอรีW 

A.941: การ 
เปลีWยน 
พารามิเตอร์ 
ทีW ต้อง ปhด -
เปhดไฟ ใหม ่

มี การ เปลีWยน 
พารามิเตอร์ ทีW 
ต้อง ปhด -เปhดไฟ 
ใหม ่

เปhดไฟ เซอร์ โว ไดรฟc ใหม ่อีกครัZง 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เมืWอ ใช้ เซอร์ โว 
ไดรฟc กับ 
AC220V แรงดัน 
แหล่ง จ่ายไฟ  AC
ตpากว่า  140V

วัด แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ ปรับ แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ ให้ อยู ่
ใน ชว่ง ค่า ปกติ 

แรงดัน ตpา 
แรงดัน แหล่ง 
จ่ายไฟ ตก 
ขณะ ทํางาน 

วัด แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ เพิWม พิกัด แหล่ง จ่ายไฟ 

เกิด ไฟ ดับ 
ชัWวขณะ วัด แรงดัน แหล่ง จ่ายไฟ หาก เปลีWยน เวลา คง สภาวะ เมืWอ ไฟ 

ดับ ชัWวขณะ  (Pn52A) ให้ ตัZง ค่าทีW 
น้อยลง 

ตรวจ พบ การ 
เคลืWอนทีW เกิน ระยะ 
ขณะ เซอร์ โว  ON

ตรวจสอบ สถานะ สัญญาณ 
โอเวอร์ แทร เวล โดย การ 
มอนิเตอร์ สัญญาณ อินพุต 

หาก ไม ่สามารถ ตรวจสอบ สัญญาณ 
โอเวอร์ แทร เวล ได้ จาก การ มอนิเตอร์ 
สัญญาณ อินพุต  อาจ ตรวจ พบ 
โอเวอร์ แทร เวล เพียง ชัWวขณะ  ให้ 
ดําเนิน การตาม รายการ ต่อไปนีZ 

การ เคลืWอนทีW 
เกิน ระยะ 
(ตรวจ พบ 
สภาวะ โอเวอร์ 
แทร เวล 

→ไม ่สง่ คําสัWง จาก อุปกรณ์ โฮสต์ ไป 
ยัง พืZนทีW โอเวอร์ แทร เวล 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

→ตรวจสอบ การ เดินสาย ของ สัญญาณ 
โอเวอร์ แทร เวล 

→ ใช้ มาตรการป[องกัน สัญญาณรบกวน 
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คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

บท ทีW  11 พารามิเตอร ์

11.1 การ อ่าน รายการ พารามิเตอร ์

หมายเลข 
พารามิเตอร์ 

ขนาด พารามิเตอร์ 
(ไบต์ ) ระบุ ว่าการ เปลีWยน พารามิเตอร์ จะ มีผล 

เมืWอใด 

คําอธิบาย พารามิเตอร์ โดยละเอียด 

11.2 การแสดง พารามิเตอร ์
แต่ละ บิต ของ พารามิเตอร์ เลือก ฟUงก์ชัน มีความหมาย เฉพาะ ของ ตัวเอง 
คู่มือ นีZ ใช้ วิธี การแสดง พารามิเตอร์ เลือก ฟUงก์ชัน ดังต่อไปนีZ 

พารามิเตอร ์ ความหมาย 
แสดงค่า ของ  "หลัก ทีW  0" ของ ค่า พารามิเตอร์  "Pn000"
แสดงค่า ของ  "หลัก ทีW  1" ของ ค่า พารามิเตอร์  "Pn000"
แสดงค่า ของ  "หลัก ทีW  2" ของ ค่า พารามิเตอร์  "Pn000"
แสดงค่า ของ  "หลัก ทีW  3" ของ ค่า พารามิเตอร์  "Pn000"
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濣瀁濈濃濃濁濃濄澳瀂瀅澳濻濁灤灤□□  

 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

แสดงค่า ของ  "หลัก ทีW  0, 1" ของ ค่า พารามิเตอร์  "Pn500"
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Pn000 2 

 h.0000~1130 -- h.0000  -- 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

0: No communication control; 

1: CANopen communication; 

Pn001 2 

 h.0000~1242 -- h.0100  -- 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Pn002 2 

 h.0000~8112 -- h.0100  -- 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

11.3 พารามิเตอร ์
หมายเลข 

พารามิเตอร ์ ขนาด ชืWอ ช่วง การ 
ตัZงค่า หน่วย ค่า 

เริWมต้น 
มผีล เมืWอ 

การจัดประเภท อ้างอิง 

สวิตช์ พืZนฐาน เลือก ฟUงก์ชัน  0 รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 
h.×××□: ทิศ ทางการ หมุน 
0: โหมด ปกติ ; 1: โหมด 
หมุน กลับ ทิศ ;
h.××□×: วิธ ีการควบคมุ 
0: การควบคุม ตําแหนง่ ; 1:
การควบคุม ความเร็ว ; 2:
การควบคุม แรง บิด ; 3:
การควบคุม ความเร็ว 
ภายใน ;
4: การควบคุม ความเร็ว ตัZงค่า ภายใน  (คําสัWง หน้า สัมผัส ) ⇔ การควบคุม ความเร็ว  (คําสัWง 
อนาล็อก ) 7: การควบคุม ตําแหนง่  (คําสัWง พัลส์ เท รน ) ⇔ การควบคุม ความเร็ว  (คําสัWง 
อนาล็อก )
5: การควบคุม ความเร็ว ตัZงค่า ภายใน  (คําสัWง หน้า สัมผัส ) ⇔ การควบคุม ตําแหนง่  (คําสัWง พัลส์ เท 
รน ) 8: การควบคุม ตําแหนง่  (คําสัWง พัลส์ เท รน ) ⇔ การควบคุม แรง บิด  (คําสัWง อนาล็อก )6: การควบคุม ความเร็ว ตัZงค่า ภายใน  (คําสัWง หน้า สัมผัส ) ⇔ การควบคุม แรง บิด  (คําสัWง 
อนาล็อก ) 9: การควบคุม แรง บิด  (คําสัWง อนาล็อก ) ⇔ การควบคุม ความเร็ว  (คําสัWง 
อนาล็อก ) 0: ไม ่ควบคุม ผา่น การสืWอสาร ; 1: การสืWอสาร  CANopen;

h.×□××: สงวน ไว้ 
h.□×××: การ เลือก การสืWอสาร  (ไดรฟc ทีW ไม่ ใช่ รุน่ มาตรฐาน )

สวิตช์ พืZนฐาน เลือก ฟUงก์ชัน  1 รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 
h.×××□: วิธ ีเซอร ์โว  OFF และ หยุด เมืWอ เกิด อลารม์ 
0: หยุด มอเตอร์ ด้วย  DB (ไดนามิก เบรก ) และ คง สถานะ  DB หลัง หยุด ; 1: หยุด 
มอเตอร์ ด้วย  DB แล้ว ปลด  DB; 2: ไม ่ใช้  DB ให้ มอเตอร์ หมุน อิสระ ;

h.××□×: วิธ ีหยุด เมืWอ โอเวอร ์แทร เวล  (OT)
0: หยุด ด้วย  DB หรือ หยุด แบบ หมุน อิสระ  (วิธี หยุด เหมือนกับ  Pn001.0);
1: ใช้ แรง บิด ทีWตัZง ใน  Pn406 เปeน ค่าสูงสุด เพืWอ ลด ความเร็ว และ หยุด มอเตอร์  แล้ว เข้าสู ่สถานะ เซอร์ โว ล็อก ;

2: ใช้ แรง บิด ทีWตัZง ใน  Pn406 เปeน ค่าสูงสุด เพืWอ ลด ความเร็ว และ หยุด มอเตอร์  แล้ว เข้าสู ่สถานะ หมุน อิสระ ;

h.×□××: การ เลือก อินพุต แหล่ง จ่ายไฟ วงจร หลัก  AC/DC
0: อินพุต ไฟ  AC เฟส เดียว : จ่ายไฟ  AC เฟส เดียว ทีW ขัZว ต่อ  L1 และ  L2; 1: อินพุต ไฟ  AC สาม 
เฟส : จ่ายไฟ  AC สาม เฟส ทีW ขัZว ต่อ  L1, L2, L3; 2: อินพุต ไฟ  DC: จ่ายไฟ  DC ทีW  P และ  N;

h. □×××: สงวน ไว้ 
สวิตช์ พืZนฐาน เลือก ฟUงก์ชัน  2 รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 
h.×××□: สงวน ไว้ 
h.××□×: สงวน ไว้ 
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Pn007 2 

 h.0000~4011 -- h.0000  -- 

 

 

 

 

 

 

 

Pn008 2 

 h.0000~1211 -- h.0000  -- 

 

 

 

 

 

 

 

Pn009 2 

 

 
h.0000~1311 -- h.0000  -- 

 

 

 

 

 

Pn00B 2 

 

 
h.0000~9953 -- h.0011  -- 

 

 

 

 

 

 

Pn00D 2 
 

h.0000~2F17 -- h.0000  -- 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

h.×□××: วิธ ีใช้งาน เอน โค้ด เดอร ์แบบ แอบ โซ ลทู 
0: ใช้ เปeน เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท ;
1: ใช้ เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท เปeน เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท  1 รอบ ;
h.□×××: สงวน ไว้ 
สวิตช์ พืZนฐาน เลือก ฟUงก์ชัน  7 รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 
h.×××□: อลารม์ ข้อมูล หลาย รอบ ของ เอน โค้ด เดอร ์แบบ แอบ โซ ลทู ล้น 
0 แจ้ งอ ลาร์ม ;
1 ไม ่แจ้ งอ ลาร์ม ;
h.××××: การ เลือก อลารม์ /คําเตือน เมืWอ แรงดัน แบตเตอรีW ตpา 
0: กําหนด แรงดัน แบตเตอรีW ตpา เปeน อลาร์ม  (E.55A);
1: กําหนด แรงดัน แบตเตอรีW ตpา เปeน คําเตือน  (A.930);
h.×□××: สงวน ไว้ 
h.□×××: สงวน ไว้ 
สวิตช์ พืZนฐาน เลือก ฟUงก์ชัน  8 รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 
h.×××□: สงวน ไว้ 
h.××□×: การ เลือก ฟUงก์ชัน เมืWอ แรงดัน ตpา 
0: ไม ่ตรวจจับ คําเตือน แรงดัน ตpา ;
1: ตรวจจับ คําเตือน แรงดัน ตpา  และ จํากัด แรง บิด โดย อุปกรณ์ โฮสต์ ; 2: ตรวจจับ คําเตือน แรงดัน 
ตpา  และ จํากัด แรง บิด ผา่น  Pn433 และ  Pn434;
h.×□××: การ เลือก การตรวจจับ คําเตือน 
0: ตรวจจับ คําเตือน ; 1:
ไม ่ตรวจจับ คําเตือน ;
h.□×××: สงวน ไว้ 
สวิตช์ ประยุกต์ เลือก ฟUงก์ชัน  9 รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 

h.×××□: สงวน ไว้ 
h.××□×: สงวน ไว้ 
h.×□××: การ เลือก วิธ ีตรวจจับ ความเรว็ 
0: เลือก การตรวจจับ ความเร็ว  1;
1: เลือก การตรวจจับ ความเร็ว  2;

h.□×××: สงวน ไว้ 
สวิตช์ ประยุกต์ เลือก ฟUงก์ชัน  B รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 

h.×××□: การ เลือก การแสดง พารามิเตอร ์บน แผง ควบคมุ 
0: แสดง เฉพาะ พารามิเตอร์ สําหรับ การ 
ตัZงค่า ; 1: แสดง พารามิเตอร์ ทัZงหมด ;
h.××□×: การ เลือก วิธ ีหยุด เมืWอ เกิด คําเตือน 
0: หยุด ทีW ความเร็ว ศูนย์ ;
1: หยุด ด้วย  DB หรือ หยุด แบบ หมุน อิสระ  (วิธี หยุด เหมือนกับ  Pn001.0);
h.×□××: สงวน ไว้ 
h.□×××: สงวน ไว้ 
สวิตช์ ประยุกต์ เลือก ฟUงก์ชัน 
D รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 
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Pn00E 2 

 

 
h.0000~0911 -- h.0300  -- 

 

 

 

 

 

 

 

Pn010 2 
 

1潥127 -- 1  -- 

Pn011 2 

 

 
h.000~1635 -- h.0335  -- 

 

0: 2400bps; 

1: 4800bps; 

2: 9600bps; 

3: 19200bps; 

4: 38400bps; 

5: 57600bps; 

 

0:8,N,1; 

1:8,N,2; 

2:8,E,1; 

3:8,0,1; 

 

0: 20K bps; 

1: 50Kbps; 

2: 100K bps; 

3: 125K bps; 

4: 250K bps; 

5: 500K bps; 

6: 1M bps; 

 

Pn100 2 10~20000 0.1 Hz 400 
 

-- 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

h.×××□: อลารม์ ไฟ วงจร หลัก  OFF
h.××□×: สงวน ไว้ 
h.×□××: ฟUงก์ชัน ป[องกัน ทาง กล  h.□×××: การ 
เลือก การตรวจจับ คําเตือน โอเวอร ์แทร เวล 
0: ไม ่ตรวจจับ คําเตือน โอเวอร์ แทร เวล ; 1:
ตรวจจับ คําเตือน โอเวอร์ แทร เวล  A.9A0;
2: ตรวจจับ อลาร์ม โอเวอร์ แทร เวล  E.360;

สวิตช์ ประยุกต์ เลือก ฟUงก์ชัน  E รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 

h.×××□: การตรวจจับ ตัว ต้านทาน ร ีเจน เนอ เร ท ีฟ  (ค่า เริWมต้น อาจ แตก ต่างกัน ตาม พิกัด กําลัง ไดรฟc )
0: ตรวจ จับตัว ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที ฟ ; 1:
ไม ่ตรวจ จับตัว ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที ฟ ;
h.××□×: สงวน ไว้  h.×□××:
ระดับ โอเวอร ์โหลด 

0~9: ค่า ยิWง มาก  เวลา โอเวอร์ โหลด ยิWง นาน ;
h.□×××: สงวน ไว้ 
การ เลือก แอดเดรส แกน  (สําหรับ 
การสืWอสาร  UART/CAN) รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 

สวิตช์ เลือก ฟUงก์ชัน การสืWอสาร  0 รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 

h.×××□: อัตรา การสืWอสาร  RS485

h.××□×: โปรโตคอล การสืWอสาร  RS485

h.×□××: อัตรา การสืWอสาร  CAN

h.□×××: สงวน ไว้ 

เกน ลูป ความเร็ว ทีW  1 ทันที การ ปรับ 
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Pn101 2 

 

 
15~51200 0.01 ms 2000 

 
-- 

 

 

Pn102 2 

10~20000 0.1/s 400 
 

-- 

 

 

 

Pn103 2 

 0~20000 1% 100 
 

-- 

 

 

 
 

Pn104 2  10~20000 0.1 Hz 400 
 

-- 

Pn105 2 
 

15~51200 0.01 ms 2000 
 

-- 

Pn106 2 10~20000 0.1/s 400 
 

-- 

Pn107 2  0潥1000 0.10% 0 
 

-- 

Pn108 2  0~6400 0.01ms 0 
 

-- 

Pn109 2 

 0潥1000 0.10% 0 
 

-- 

 

Pn10A 2  0~6400 0.01ms 0 
 

-- 

Pn10B 2 

 
h.0000~0014 -- h.0000 

 
-- 

 

 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

กําหนด คุณลักษณะ การ ตอบสนอง ของ ลูป ความเร็ว 
การ เพิWม เกน ลูป ตําแหนง่ เพืWอ ปรับปรุง การ ตอบสนอง โดยรวม ของ ระบบ เซอร์ โว  จําเปeนต้อง เพิWมค่า เกน ลูป ความเร็ว  แต่ 
หาก ตัZงค่า มากเกินไป อาจ ทําให้เกิด การ สัWนสะเทือน  โปรด ระวัง เมืWอ แก้ไข 

ค่าคงทีW เวลา อินทิกรัล ลูป 
ความเร็ว ทีW  1

ทันที การ ปรับ 

ตัZง ค่าคงทีW เวลา อินทิกรัล ของ ลูป ความเร็ว 
ค่า ยิWง น้อย  ผล อินทิกรัล ยิWง มาก และ ความสามารถ ต้านทาน การ รบกวน ยิWง สูง  แต่ การ ตัZง ค่าทีW มากเกินไป อาจ 
ทําให้เกิด การ สัWนสะเทือน 

เกน ลูป ตําแหนง่ ทีW  1 ทันที การ ปรับ 

กําหนดการ ตอบสนอง ของ ระบบ ควบคุม ตําแหนง่ 
การ ตัZงค่า เกน ลูป ตําแหนง่ ให้ สูง ขึZน สามารถ ลด เวลา ใน การ กําหนด ตําแหนง่ ได้ 
แต่ หาก ตัZงค่า มากเกินไป อาจ ทําให้เกิด การ สัWนสะเทือน  โปรด ระวัง เมืWอ แก้ไข 

อัตราสว่น โมเมนต์ ความเฉืWอย ทันที การ ปรับ 

ค่า ของ  Pn103= (โมเมนต์ ความเฉืWอย ของ โหลด ทีW แปลง ไป ยัง แกน มอเตอร์  (

)/โมเมนต์ ความเฉืWอย ของ โร เตอร์ เซอร์ โว 
มอเตอร์  ( )) × 100 (%)

เกน ลูป ความเร็ว ทีW  2 ทันที การ ปรับ 

ค่าคงทีW เวลา อินทิกรัล ลูป 
ความเร็ว ทีW  2

ทันที การ ปรับ 

เกน ลูป ตําแหนง่ ทีW  2 ทันที การ ปรับ 

เกน ฟjด ฟอร์เวิร์ด แรง บิด ทันที การ ปรับ 

ฟhลเตอร์ ฟjด ฟอร์เวิร์ด แรง บิด ทันที การ ปรับ 

เกน ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว ทันที การ ปรับ 

คําสัWง ควบคุม ความเร็ว ทีW คํานวณ จาก คําสัWง ตําแหนง่ ภายใน จะ ถูก คูณ ด้วย อัตราสว่น ของ พารามิเตอร์ นีZ  แล้ว 
บวก เข้ากับ คําสัWง ความเร็ว จาก กระบวน การควบคุม ตําแหนง่ 

ฟhลเตอร์ ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว ทันที การ ปรับ 

สวิตช์ เลือก การ ประยุกต์ กลุ่ม 
เกน  0

ทันที การ ตัZงค่า 

h.×××□: การ เลือก สวิตช์ โหมด 
0: ใช้ คําสัWง แรง บิด ภายใน เปeน เงืWอนไข  (ค่า คือ  Pn10C); 1: ใช้ คําสัWง ความเร็ว 
เปeน เงืWอนไข  (ค่า คือ  Pn10C); 2: ใช้ ความเรง่ เปeน เงืWอนไข  (ค่า คือ  Pn10C);

3: ใช้ พัลส์ ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ เปeน เงืWอนไข  (ค่า คือ  Pn10C);
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Pn10C 2 

 0潥30000 -- 200 
 

-- 

 

 

 

 

 

Pn10D 2 

 

 
0潥1000 0.10% 1000 

 
-- 

 

 

 

 

Pn121 2  10~1000 1% 100 
 

-- 

Pn123 2  0~100 1% 0 
 

-- 

Pn130 2 

 
h.0000~00B1 -- h.0000 

 
-- 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

4: ไม ่มี ฟUงก์ชัน สวิตช์ โหมด  ใช้ การควบคุม  PI คงทีW ;
h.××□×: วิธ ีควบคมุ ลปู ความเรว็ 
0: การควบคุม 
PI; 1:
การควบคุม  IP;
h.×□××: สงวน ไว้ 
h.□×××: สงวน ไว้ 

ระดับ การสลับ โหมด ทันที การ ปรับ 

พารามิเตอร์ นีZ ใช้ได้ เมืWอ  Pn10B.0=0~3
เมืWอ  Pn10B.0=0 ใช้ เปeน ระดับ สวิตช์ แรง บิด  ชว่ง ค่า  0~400 หนว่ย  1%;
เมืWอ  Pn10B.0=1 ใช้ เปeน ระดับ สวิตช์ คําสัWง ความเร็ว  ชว่ง ค่า  0~3000 หนว่ย  1rpm; เมืWอ 
Pn10B.0=2 ใช้ เปeน ระดับ สวิตช์ ความเรง่  ชว่ง ค่า  0~30000 หนว่ย  1 rpm/s; เมืWอ  Pn10B.0=3 ใช้ 
เปeน ระดับ สวิตช์ พัลส์ ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่  ชว่ง ค่า  0~10000 หนว่ย  1 pulse;
สัมประสิทธิb การควบคุม ฟjด ฟอร์เวิร์ด 
แบบ เสมือน ดิ ฟเฟอ เร น เชีย ล 

ทันที การ ปรับ 

เมืWอ ตัZง สัมประสิทธิb นีZ เปeน  100.0 การ ตอบสนอง เชิง พลวัต ของ ลูป ความเร็ว จะ เร็ว 
เมืWอ ตัZง เปeน  0.0 ผล อินทิกรัล ของ ลูป ความเร็ว จะ ชัดเจน  ซึWง ชว่ย กรอง สัญญาณรบกวน ความถีW ตpา ได้  แต่ การ ตอบสนอง 
เชิง พลวัต จะ ช้า 
การ ปรับ พารามิเตอร์ นีZ ทําให้ ลูป ความเร็ว ตอบสนอง ได้ เร็ว โดย ไม ่เพิWม การพุง่ เกิน ของ ความเร็ว  และ ยัง เพิWม 
ความสามารถ ต้านทาน การ รบกวน ยา่น ความถีW ตpา 

เกน ชดเชย การ รบกวน ทันที การ ปรับ 

ตัว ประกอบการ ชดเชย การ รบกวน ทันที การ ปรับ 

สวิตช์ เลือก การ ประยุกต์ กลุ่ม 
เกน  1

ทันที การ ปรับ 

h.×××□: สวิตช์ เลือก การสลับ เกน 
0: สลับ เกน ด้วย ตนเอง  โดย สลับ เกน ผา่น สัญญาณ อินพุต ภายนอก  (/G-SEL); 1: สลับ เกน อัตโนมัติ ;

เมืWอ เงืWอนไข การสลับ  A เปeนจริง  จะ สลับ จาก เกน ทีW  1 เปeน เกน ทีW  2 โดยอัตโนมัติ  เมืWอ เงืWอนไข การสลับ  A ไม ่
เปeนจริง  จะ สลับ จาก เกน ทีW  2 เปeน เกน ทีW  1 โดยอัตโนมัติ 
h.××□×: เงืWอนไข การสลับ  A
0: สัญญาณ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  (COIN) ON
(สัญญาณ มีผล ); 1: สัญญาณ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน 
(COIN) OFF; 2: สัญญาณ ใกล้ ตําแหนง่  (NEAR) ON
(สัญญาณ มีผล ); 3: สัญญาณ ใกล้ ตําแหนง่  (NEAR) OFF;

4: เอาต์พุต ฟhลเตอร์ คําสัWง ตําแหนง่  = 0 และ อินพุต พัลส์ คําสัWง  OFF; 5:
อินพุต พัลส์ คําสัWง ตําแหนง่  ON;
6: คําสัWง แรง บิด มากกว่า ระดับ การสลับ  (ค่า คือ  Pn137 หนว่ย  1%) 7: คําสัWง ความเร็ว มากกว่า 
ระดับ การสลับ  (ค่า คือ  Pn137 หนว่ย  1rpm) 8: ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ มากกว่า ระดับ การสลับ  (ค่า 
คือ  Pn137 หนว่ย  pulse) 9: ความเรง่ จริง มากกว่า ระดับ การสลับ  (ค่า คือ  Pn137 หนว่ย : 1rpm/S)
A: ความเร็ว จริง มากกว่า ระดับ การสลับ  (ค่า คือ  Pn137 หนว่ย  1rpm)



 

194 
 Xarp Intelligence 2021 

 

 

 

Pn131 2  0~32767 1ms 0 
 

-- 

Pn132 2  0~32767 1ms 0 
 

-- 

Pn135 2  0~32767 1ms 0 
 

-- 

Pn136 2  0~32767 1ms 0 
 

-- 

Pn137 2 
 0~30000 -- 0 

 

 

-- 

 

Pn13D 2  100~2000 1% 2000 

 

 
-- 

Pn150 2 

 
h.0000~1121 -- 100 

 
-- 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Pn151 2  10~20000 0.1/s 500 
 

-- 

Pn155 2 
 

 
10 to 2500 0.1Hz 500 

 
-- 

Pn157 2 
 

0 to 10000 0.10% 1000 
 

-- 

Pn160 2 

 
0000潥0011 -- 10  -- 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

B: มี คําสัWง ตําแหนง่  + ความเร็ว จริง มากกว่า ระดับ การสลับ  (ค่า คือ  Pn137 หนว่ย  1rpm)

h.×□××: สงวน ไว้ 
h.□×××: สงวน ไว้ 

เวลา สลับ เกน  1 ทันที การ ปรับ 

เวลา สลับ เกน  2 ทันที การ ปรับ 

เวลา รอ สลับ เกน  1 ทันที การ ปรับ 

เวลา รอ สลับ เกน  2 ทันที การ ปรับ 

ระดับ เกณฑ์ การสลับ เกน 
มีผล ทันที 

การ ปรับ 

ระดับ ท ริก เกอร์ สําหรับ การสลับ เกน 

ค่า เกน ปUจจุบัน 
มีผล ทันที 

การ ปรับ 

สวิตช์ กลุ่ม การควบคุม ติดตาม 
โมเดล 

ทันที การ ปรับ 

h.×××□: การ เลือก การควบคมุ ติดตาม โมเดล 
0: ไม ่ใช้ การควบคุม ติดตาม โมเดล ; 1:
ใช้ การควบคุม ติดตาม โมเดล ;
h.××□×: การ เลือก การควบคมุ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา 
0: ไม ่มี การควบคุม ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา ;
1: เพิWม ฟUงก์ชัน ควบคุม ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา ทีW ความถีW เฉพาะ ; 2: เพิWม ฟUงก์ชัน 
ควบคุม ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา ทีW  2 ความถีW ต่างกัน ;
h.×□××: การ เลือก การ ปรบั ฟUงก์ชัน ควบคมุ ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา 
0: ฟUงก์ชัน ควบคุม ลด การ สัWนสะเทือน ความถีW ตpา ไม ่ถูกปรับ อัตโนมัติ โดย ฟUงก์ชัน เสริม ; 1: ฟUงก์ชัน ควบคุม ลด การ 
สัWนสะเทือน ความถีW ตpา ถูกปรับ อัตโนมัติ ผา่น ฟUงก์ชัน เสริม ;
h.□×××: สงวน ไว้ 

เกน การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล ทันที การ ปรับ 

ความถีW การควบคุม ลด การ 
สัWนสะเทือน ความถีW ตpา  1

ทันที การ ปรับ 

การ ชดเชย ฟjด ฟอร์เวิร์ด ความเร็ว 
การควบคุม แบบ ติดตาม โมเดล 

ทันที การ ปรับ 

สวิตช์ การควบคุม ลด การ 
สัWนสะเทือน รี สตาร์ท การ ปรับ 

h.×××□: การ เลือก การควบคมุ ลด การ สัWนสะเทือน  IF
0: ไม ่ใช้ การควบคุม ลด การ สัWนสะเทือน  IF; 1:
ใช้ การควบคุม ลด การ สัWนสะเทือน  IF;
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Pn161 2  100潥20000 0.1Hz 1000 
 

-- 

Pn162 2 
 

 
1 to 300 1% 100 

 
-- 

Pn163 2  0 to 300 1% 0 
 

-- 

Pn164 2 
 

0潥1000 0.01ms 0 
 

-- 

Pn165 2 
 

 
0潥1000 0.01ms 0 

 
-- 

Pn200 2 

 h.0000~1232 -- h.0000  -- 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Pn201 2 

 h.0000~3177 -- h.0000  -- 

 

 

 

 

 

 

 

Pn202 2 

 h.0000~0022 -- h.0000  -- 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

h.××□×: สงวน ไว้ 
h.×□××: สงวน ไว้ 
h.□×××: สงวน ไว้ 

ความถีW การ ลด การ สัWนสะเทือน  IF ทันที การ ปรับ 

การ ปรับ แบนด์วิดท์ การ ลด การ 
สัWนสะเทือน  IF

ทันที การ ปรับ 

เกน การ หนว่ง การ ลด การ สัWนสะเทือน  IF ทันที การ ปรับ 

ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ ความถีW ตpา 
ผา่น ของ การ ลด การ สัWนสะเทือน  IF

ทันที การ ปรับ 

ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ ความถีW สูง 
ผา่น ของ การ ลด การ สัWนสะเทือน  IF

ทันที การ ปรับ 

สวิตช์ ฟUงก์ชัน ควบคุม ตําแหนง่  0 รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 
h.×××□: รูปแบบ พัลส ์คําสัWง 
0: ไซน์  + พัลส์ ;
1: CW+CCW;
2: เฟส  A + เฟส  B (ความถีW  4 เท่า );
h.××□×: การ กลับ ลอ จิก สญัญาณ พัลส ์
0: ไม ่กลับ ลอ จิก  PULS และ  SIGN; 1: ไม ่
กลับ  PULS กลับ  SIGN; 2: กลับ  PULS ไม ่
กลับ  SIGN; 3: กลับ  PULS กลับ  SIGN;

h.×□××: การทํางาน ล้าง พัลส ์
0: ล้าง พัลส์ ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ เมืWอ เซอร์ โว  OFF หรือ เกิด อลาร์ม ; 1: ไม ่ล้าง พัลส์ ค่า 
เบีWยงเบน ตําแหนง่  (ล้าง ได้ ด้วย สัญญาณ  CLR เท่านัZน ); 2: ล้าง พัลส์ ค่า เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ เมืWอ เกิด อลาร์ม ;
h.□×××: การ เลือก ช่อง อินพุต พัลส ์
0: เลือก อินพุต พัลส์ ชอ่ง ความเร็ว ตpา ; 1:
เลือก อินพุต พัลส์ ชอ่ง ความเร็ว สูง ;
สวิตช์ ฟUงก์ชัน ควบคุม ตําแหนง่  1 รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 
h.×××□: ระดับ ฟhลเตอร ์พัลส ์อินพุต 
0~7: ค่า ยิWง มาก  เวลา กรอง ยิWง นาน 
h.××□×: สงวน ไว้ 
h.×□××: การ กลับ ลอ จิก เอาต์พุต พัลส ์แบง่ ความถีW 
0: ไม ่กลับ ลอ จิก 
1: กลับ ลอ จิก 

h.□×××: การ ขยาย พัลส ์ Z แบง่ ความถีW 
0: ไม ่ขยาย  1:
ขยาย 
สวิตช์ ฟUงก์ชัน ควบคุม ตําแหนง่  2 รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 
h.×××□: เงืWอนไข เอาต์พุต สญัญาณ กําหนด ตําแหน่ง  (COIN)
0: เอาต์พุต เมืWอ ค่าสัมบูรณ์ ของ ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ น้อยกว่า ชว่ง กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  (Pn522);
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Pn20E 4 
 

1~ 

1073741824 
1 4  -- 

 

Pn210 4 

 
0~ 

1073741824 
1 1  -- 

 

 

Pn210  

≠0 
Pn20E

Pn210
 

=0 

Pn20E
 

 

Pn212 2 

16~ 1 P/Rev 2500 
 -- 

16384 

 

 

 

 

 

 

Pn216 2 
 

0潥32767 0.1 ms 0 -- 

Pn217 2  0潥1000 0.1 ms 0 -- 

Pn218 2 
 

1 to 100  1 
 

-- 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

1: เอาต์พุต เมืWอ ค่าสัมบูรณ์ ของ ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ น้อยกว่า ชว่ง กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  (Pn522) และ คําสัWง 
ตําแหนง่ หลัง ผา่น ฟhลเตอร์ เปeน  0;
2: เอาต์พุต เมืWอ ค่าสัมบูรณ์ ของ ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ น้อยกว่า ชว่ง กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  (Pn522) และ อินพุต 
คําสัWง ตําแหนง่ เปeน  0;
h.××□×: รูปแบบ สญัญาณ ล้าง  (CLR)
0: ล้าง พัลส์ ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ เมืWอ สัญญาณ อยู ่ทีW ระดับ  H; 1: ล้าง 
พัลส์ ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ขึZน ของ สัญญาณ ; 2: ล้าง พัลส์ ค่า 
เบีWยงเบน ตําแหนง่ เมืWอ สัญญาณ อยู ่ทีW ระดับ  L; 3: ล้าง พัลส์ ค่า 
เบีWยงเบน ตําแหนง่ ทีW ขอบ ขา ลง ของ สัญญาณ ;

h.×□××: สงวน ไว้ 
h. □×××: สงวน ไว้ ;

อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์  (ตัว เศษ ) รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 

ดู คําอธิบาย  Pn210

อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์  (ตัว สว่น ) รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 

1 เมืWอ  pn210 ไม ่เปeน  0 ตัว เศษ เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์  = Pn20e ตัว สว่น เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์  = Pn210； 2 เมืWอ ตัZง 
Pn210 เปeน  0 ค่า  Pn20E คือ จํานวน พัลส์ ทีW คอมพิวเตอร์ โฮสต์ สง่ ให้ ต่อ การ หมุน มอเตอร์  1 รอบ 

นัWน คือ  Pn20E และ  Pn210 มี ความสัมพันธ์ ดังนีZ :
อัตรา ทด เกยีร ์อิเล็กทรอนิกส ์

อินพุต พัลส์ คําสัWง ตําแหนง่ 

อินพุต พัลส์ คําสัWง ตําแหนง่ ความ ละเอียด เอน โค้ด เดอร์ 

จํานวน พัลส์ แบง่ ความถีW เอน โค้ด 
เดอร์ รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 

1. ตัZง จํานวน พัลส์  PAO และ  PBO ทีW สง่ออก ต่อ การ หมุน มอเตอร์  1 รอบ  หาก ตัZง เปeน  1000 เมืWอ มอเตอร์ หมุน  1 รอบ  จะ 
สง่ พัลส์  PAO ออก  1000 พัลส์  และ พัลส์  PBO 1000 พัลส์  2. เมืWอ ตัZงค่า  Pn212 เกิน  1/4 ของ ความ ละเอียด เอน โค้ด 
เดอร์  ค่า แบง่ ความถีW จะ เท่ากับ  1/4 ของ ความ ละเอียด เอน โค้ด เดอร์  หาก ใช้ เอน โค้ด เดอร์ ความ ละเอียด  131072 และ 
ตัZง  Pn210 มากกว่า  32768 จํานวน พัลส์ ทีW แบง่ จะ ถูก จํากัด ทีW  32768

3. ความ กว้าง พัลส์  PZO เท่ากับ ความ กว้าง พัลส์  PAO 1 พัลส์  กล่าวคือ  ทีW ความเร็ว เดียวกัน  ค่า  Pn212 ยิWง น้อย  ความ 
กว้าง  PAO และ พัลส์  PZO ยิWง กว้าง 

เวลา เรง่ และ ลด ความเร็ว ของ คําสัWง 
ตําแหนง่ 

หลัง 
มอเตอร์ 
หยุด 

การ ตัZงค่า 

ฟhลเตอร์ ค่าเฉลีWย คําสัWง ตําแหนง่ 
หลัง 
มอเตอร์ 
หยุด 

การ ตัZงค่า 

ตัว เศษ เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ 
ทีWสอง 1 เท่า ทันที การ ตัZงค่า 
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Pn300 2  150潥3000 600 
 

-- 

Pn301 2 

 -6000~ 6000 1 min-1 100 
 

-- 

 

INSPD1 INSPD0 

    
      

 

    

 

 

    

    
  

  

 -6000~ 6000 0.10% 100 
 

-- 

 

 

INTor1 INTor0 

 

    

  

 

 

    

 

    

 

 

    

    

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เกน อินพุต คําสัWง ความเร็ว 
0.01 V/
ความเร็ว พิกัด 

ทันที การ ตัZงค่า 

ความเร็ว ภายใน ทีW  1 ทันที การ ตัZงค่า 

ภายใต้การควบคุม ความเร็ว ภายใน  การ รวมกัน ของ สัญญาณ  IO อินพุต ภายนอก  INSPD1 และ  INSPD0 ใช้ เลือก 
ความเร็ว ภายใน  หนว่ย เปeน  rpm ความสัมพันธ์ เปeน ดังนีZ 

คําสัWง 
ควบคมุ 

ความเรว็ 
ไม ่มีผล ไม ่มีผล ความเร็ว ศูนย์ 

ไม ่มีผล มีผล 
ความเร็ว 
ภายใน ทีW  1
(Pn301)

มีผล ไม ่มีผล 

ความเร็ว 
ภายใน ทีW 
2
(Pn302)

มีผล มีผล 
ความเร็ว 
ภายใน ทีW  3
(Pn303)

แรง บิด ภายใน ทีW  1 ทันที การ ตัZงค่า 

ภายใต้การควบคุม แรง บิด  เมืWอ สัญญาณ  IO อินพุต ภายนอก เลือก  "การ เลือก แรง บิด ภายใน  0 (INTor0)" หรือ  "การ 
เลือก แรง บิด ภายใน  0 (INTor0)" และ สัญญาณ ทัZงสอง ไม ่ได้ ไม ่มีผล พร้อมกัน  จะ เลือก โหมด แรง บิด ภายใน 
พารามิเตอร์ นีZ มี หนว่ย  0.1% กล่าวคือ  เมืWอ  Pn301=100 แรง บิด ภายใน ทีW สอดคล้อง คือ  10% ของ ค่า พิกัด 

คําสัWง 
ควบคมุ 
แรง บดิ 

ไม ่มีผล ไม ่มีผล 
คําสัWง 
อนาล็อก 
ภายนอก 

ไม ่มีผล มีผล 
แรง บิด 
ภายใน ทีW  1
(Pn301)

มีผล ไม ่มีผล 

แรง บิด 
ภายใน ทีW 
2
(Pn302)

มีผล มีผล 
แรง บิด 
ภายใน ทีW  3
(Pn303)
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Pn302 2 

 -6000~ 6000 1 min-1 200 
 

-- 

 -6000~ 6000 0.10% 200 
 

-- 

Pn303 2 

 -6000~ 6000 1 min-1 300 
 

-- 

 -6000~ 6000 0.10% 300 
 

-- 

Pn304 2 0潥6000 1 min-1 500 
 

-- 

Pn305 2  0 to 10000 1ms 0 
 

-- 

Pn306 2 0 to 10000 1ms 0 
 

-- 

Pn307 2 0 to 10000 1ms 0 
 

-- 

Pn30A 2 
 

0 to 65535 0.01ms 40 
 

-- 

Pn30C 2 0 to 65535 0.01ms 0 
 

-- 

Pn310 

2  h.0000~0001 --         

  

 

 

Pn315 2  0 to 5000 1 min-1 10 
 

  

Pn320 2 

 h.0000~0F02 - h.0000 
 

-- 

 

 

 

 

 

Pn321 2  50 to 500 1% 100 
 

-- 

Pn322 2  0 to 5000 1min-1 50 
 

-- 

Pn332 2 0 to 20000 1% 300 
 

-- 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ความเร็ว ภายใน ทีW  2 ทันที การ ตัZงค่า 

แรง บิด ภายใน ทีW  2 ทันที การ ตัZงค่า 

ความเร็ว ภายใน ทีW  3 ทันที การ ตัZงค่า 

แรง บิด ภายใน ทีW  3 ทันที การ ตัZงค่า 

ความเร็ว  JOG ทันที การ ตัZงค่า 

เวลา เรง่ ซอฟต์ สตาร์ท ทันที การ ตัZงค่า 

เวลา ลด ความเร็ว ซอฟต์ สตาร์ท ทันที การ ตัZงค่า 

เวลา ลด ความเร็ว เมืWอ เซอร์ โว 
OFF และ หยุด ฉุกเฉิน 

ทันที การ ตัZงค่า 

พารามิเตอร์ เวลา ฟhลเตอร์ 
คําสัWง ความเร็ว 

ทันที การ ตัZงค่า 

พารามิเตอร์ เวลา ฟhลเตอร์ 
ป[อน กลับ ความเร็ว 

ทันที การ ตัZงค่า 

สวิตช์ ฟUงก์ชัน ควบคุม ความเร็ว  0
h.×××□: การ เลือก สญัญาณ  Zero clamp
0: ควบคุม ด้วย สัญญาณ  IO (ZEROSPD);
1: ควบคุม  Zero clamp อัตโนมัติ  เมืWอ ความเร็ว ทีW กําหนด ตpากว่า  Pn315 (ค่า ศูนย์ คงทีW ) จะ เข้าสู ่โหมด  Zero clamp;

ค่า ศูนย์ คงทีW ทันที การ ตัZงค่า 

สวิตช์ ตรวจจับ การ สัWนสะเทือน ทันที การ ตัZงค่า 

h.×××□: การ เลือก การตรวจจับ การ สัWนสะเทือน 
0: ไม ่ตรวจจับ การ สัWนสะเทือน ;
1: แจ้ง คําเตือน เมืWอ ตรวจ พบ การ สัWนสะเทือน  (A.91A); 2:
แจ้ งอ ลาร์ม เมืWอ ตรวจ พบ การ สัWนสะเทือน  (E.636);
h.××□×: สงวน ไว้ 
h.□□××: สงวน ไว้ 

ความ ไว การตรวจจับ การ สัWนสะเทือน ทันที การ ปรับ 

ค่า การตรวจจับ การ สัWนสะเทือน ทันที การ ปรับ 

ค่า เริWมต้น การประมาณ โมเมนต์ 
ความเฉืWอย 

ทันที การ ตัZงค่า 
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Pn400 2  10潥100 
 

30 
 

-- 

Pn401 2 
 

0潥32767 0.01ms 100 
 

-- 

Pn402 2 0潥400 1% 400 
 

-- 

Pn403 2  0潥400 1% 400 
 

-- 

Pn404 2 
 

 
0潥400 1% 100 

 
-- 

Pn405 2  0潥400 1% 100 
 

-- 

Pn406 2  0潥400 1% 400 
 

-- 

Pn407 2  0潥5000 1 min-1 1500 
 

-- 

Pn40A 2 
 

 
0 to 32767 0.01ms 0 

 
-- 

Pn40F 2 

 h.0000~1111 -- h.0000 
 

-- 

 

 

 

 

 

 

 

 

Pn410 2 

 h.0000~1111 -- h.0000 
 

-- 

 

 

 

 

 

 

 

Pn411 2  50 to 5000 1 Hz 5000 
 

-- 

Pn412 2 50 to 1000 0.01 70 
 

-- 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เกน อินพุต คําสัWง แรง บิด 0.1V/แรง 
บิด พิกัด 

ทันที การ ตัZงค่า 

ค่าคงทีW เวลา ฟhลเตอร์ คําสัWง แรง 
บิด ขัZน ทีW  1

ทันที การ ปรับ 

การ จํากัด แรง บิด ด้าน เดินหน้า ทันที การ ตัZงค่า 

การ จํากัด แรง บิด ด้าน ถอยหลัง ทันที การ ตัZงค่า 

ขีดจํากัด แรง บิด ภายนอก 
ด้าน เดินหน้า 

ทันที การ ตัZงค่า 

ขีดจํากัด แรง บิด ภายนอก ด้าน ถอยหลัง ทันที การ ตัZงค่า 

การ จํากัด แรง บิด เมืWอ หยุด ฉุกเฉิน ทันที การ ตัZงค่า 

การ จํากัด ความเร็ว ระหว่าง การควบคุม แรง บิด ทันที การ ตัZงค่า 

พารามิเตอร์ เวลา ฟhลเตอร์ คําสัWง 
แรง บิด ทีW  2 ขัZน ทีW  1

ทันที การ ตัZงค่า 

สวิตช์ ฟUงก์ชัน แรง บิด  0 ทันที การ ตัZงค่า 

h.×××□: สงวน ไว้ 
h.××□×: การ เลือก การ จํากัด ความเรว็ 
0: ใช้ ค่าทีW ตpากว่า ระหว่าง ความเร็ว สูงสุด ของ มอเตอร์ หรือ  Pn407 เปeน ค่า จํากัด ความเร็ว ; 1: ใช้ 
ค่าทีW น้อยกว่า ระหว่าง ความเร็ว ตรวจจับ ความเร็ว เกิน หรือ  Pn407 เปeน ค่า จํากัด ความเร็ว ;
h.×□××: สงวน ไว้ 
h.□×××: การ เลือก ฟUงก์ชัน ชดเชย การ รบกวน 
0: ไม ่ใช้ ฟUงก์ชัน ชดเชย การ รบกวน ; 1: ใช้ ฟUงก์ชัน 
ชดเชย การ รบกวน ;

สวิตช์ ฟUงก์ชัน การ สัWนสะเทือน  0 ทันที การ ตัZงค่า 

h.×××□: การ เลือก ฟhลเตอร ์แบบ น็อตช์  1
0: ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ขัZน ทีW  1 ไม ่มีผล ;
1: ใช้ ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ขัZน ทีW  1;
h.××□×: การ เลือก ฟhลเตอร ์แบบ น็อตช์  2
0: ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ขัZน ทีW  2 ไม ่มีผล ; 1:
ใช้ ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ขัZน ทีW  2;
h.×□××: สงวน ไว้ 
h.□×××: สงวน ไว้ 

ความถีW ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ลําดับ ทีW  1 ทันที การ ปรับ 

ค่า การ ลดทอน ฟhลเตอร์ แบบ 
น็อตช์ ชุด ทีW  1

ทันที การ ปรับ 
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Pn413 2 50 to 5000 0.001 0 
 

-- 

Pn414 2  50 to 5000 1 Hz 5000 
 

-- 

Pn415 2 
 

50 to 1000 0.01 70 
 

-- 

Pn416 2  50 to 5000 0.001 0 
 

-- 

Pn420 2 

 h.0000~1111 -- h.0000 
 

-- 

 

 

 

 

 

 

Pn421 2  50 to 5000 1 Hz 5000 
 

-- 

Pn422 2 
 

50 to 1000 0.01 70 
 

-- 

Pn423 2  50 to 5000 0.001 0 
 

-- 

Pn424 2  50 to 5000 1 Hz 5000 
 

-- 

Pn425 2 
 

50 to 1000 0.01 70 
 

-- 

Pn426 2  50 to 5000 0.001 0 
 

-- 

Pn433 2 
 

0潥100 1% 50 
 

-- 

Pn434 2 
 

0潥1000 1ms 100 
 

-- 

Pn438 2  25潥400 1% 100 
 

-- 

Pn439 2  10潥400 1% 100 
 

-- 

Pn456 2  1潥400 1% 15 
 

-- 

Pn460 2 
 h.0000~0101 -- h.0101 

 
-- 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

ความลึก ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  1 ทันที การ ปรับ 

ความถีW ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ลําดับ ทีW  2 ทันที การ ปรับ 

ค่า การ ลดทอน ฟhลเตอร์ แบบ 
น็อตช์ ชุด ทีW  2

ทันที การ ปรับ 

ความลึก ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  2 ทันที การ ปรับ 

สวิตช์ ฟUงก์ชัน การ สัWนสะเทือน  2 ทันที การ ตัZงค่า 

h.×××□: การ เลือก ฟhลเตอร ์แบบ น็อตช์  3
0: ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ขัZน ทีW  3 ไม ่มีผล ;
1: ใช้ ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ขัZน ทีW  3;
h.××□×: การ เลือก ฟhลเตอร ์แบบ น็อตช์  4
0: ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ขัZน ทีW  4 ไม ่มีผล ; 1: ใช้ 
ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ขัZน ทีW  4;
h.×□××: สงวน ไว้ 
h.□×××: สงวน ไว้ 

ความถีW ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  3 ทันที การ ปรับ 

ค่า การ ลดทอน ฟhลเตอร์ แบบ 
น็อตช์ ชุด ทีW  3

ทันที การ ปรับ 

ความลึก ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  3 ทันที การ ปรับ 

ความถีW ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  4 ทันที การ ปรับ 

ค่า การ ลดทอน ฟhลเตอร์ แบบ 
น็อตช์ ชุด ทีW  4

ทันที การ ปรับ 

ความลึก ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ชุด ทีW  4 ทันที การ ปรับ 

ขีดจํากัด แรง บิด เมืWอ แรงดัน 
วงจร หลัก ตก 

ทันที การ ตัZงค่า 

เวลา ยกเลิก ขีดจํากัด แรง บิด 
เมืWอ แรงดัน วงจร หลัก ตก 

ทันที การ ตัZงค่า 

ตัวประกอบ เกน ลูป กระแส ทันที การ ตัZงค่า 

สัมประสิทธิb อินทิกรัล ลูป กระแส ทันที การ ตัZงค่า 

แอมพลิจูด คําสัWง แรง บิด แบบ ส วี ป ทันที การ ปรับ 

สวิตช์ ปรับ ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์  1 ทันที การ ปรับ 

h.×××□: การ เลือก การ ปรบั ฟhลเตอร ์แบบ น็อตช์  1
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Pn471 2 

 

 
0~2000 0.01% 0    

 

Pn472 2 
 

 
0~200 Rpm 10 

 
  

Pn473 2 

 

 
0~2000 0.01% 0    

Pn475 2 

 h.0000~0001 -- h.0000  -- 

 

 

 

 

 

 

Pn476 2  -1000潥1000 0.10% 0 
 

-- 

Pn500 2 

 
h.0000~211F -- h.0000 

 
-- 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

0: ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ขัZน ทีW  1 ไม ่ถูกปรับ อัตโนมัติ โดย ฟUงก์ชัน เสริม ; 1: ฟhลเตอร์ แบบ 
น็อตช์ ขัZน ทีW  1 ถูกปรับ อัตโนมัติ โดย ฟUงก์ชัน เสริม ;
h.××□×: สงวน ไว้ 
h.×□××: การ เลือก การ ปรบั ฟhลเตอร ์แบบ น็อตช์  2
0: ฟhลเตอร์ แบบ น็อตช์ ขัZน ทีW  2 ไม ่ถูกปรับ อัตโนมัติ โดย ฟUงก์ชัน เสริม ; 1: ฟhลเตอร์ แบบ 
น็อตช์ ขัZน ทีW  2 ถูกปรับ อัตโนมัติ โดย ฟUงก์ชัน เสริม ;
h.□×××: สงวน ไว้ 
แรง บิด ชดเชย แรงเสียดทาน 
คูลอมบ์ รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 

หนว่ย เปeน  0.01% ของ แรง บิด พิกัด ของ มอเตอร์ 
ชว่ง ฮิ ส เท อ รี ซิ ส ความเร็ว ของ 
การ ชดเชย แรงเสียดทาน คูลอมบ์ 

ทันที การ ตัZงค่า 

แรง บิด ชดเชย แรงเสียดทาน 
หนืด รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 

หนว่ย เปeน  0.01% ของ แรง บิด พิกัด ของ มอเตอร์ 
สวิตช์ ชดเชย แรงโน้มถ่วง รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 
h.×××□: การ เลือก ฟUงก์ชัน ชดเชย แรงโน้มถ่วง 
0: ไม ่ใช้ ฟUงก์ชัน ชดเชย แรงโน้มถ่วง ; 1: ใช้ ฟUงก์ชัน 
ชดเชย แรงโน้มถ่วง ;
h.××□×: สงวน ไว้ 
h.×□××: สงวน ไว้ 
h.□×××: สงวน ไว้ 

แรง บิด ชดเชย แรงโน้มถ่วง ทันที การ ปรับ 

การ เลือก สัญญาณ อินพุต 
พอร์ต  DI1 (CN1-9)

ทันที การ ตัZงค่า 

h.××□□: การ เลือก สญัญาณ อินพุต พอรต์  DI1
【00】เปhด ใช้งาน เซอร์ โว  (/S-ON) 【01】
สวิตช์ โหมด ควบคุม  (/C-SEL) 【02】ห้าม 
ขับ ด้าน เดินหน้า  (P-OT) 【03】ห้าม ขับ 
ด้าน ถอยหลัง  (N-OT) [04] ล้าง ค่า เบีWยงเบน 
ตําแหนง่  (/CLR) 【05】รีเซ็ต อลาร์ม  (/
ALM-RST) [06] Zero Speed Clamp
(ZEROSPD) [07] กลับ ทิศ คําสัWง  (/CMDINV)

【08】สวิตช์ อัตราขยาย อินพุต พัลส์ คําสัWง  (/PSEL)
【09】ห้าม อินพุต พัลส์ คําสัWง  (/INHIBIT) 【0A】จํากัด 
แรง บิด ภายนอก ด้าน หมุน เดินหน้า  (/P-CL) 【0B】จํากัด 
แรง บิด ภายนอก ด้าน ถอยหลัง  (/N-CL) 【0C】สวิตช์ เกน  (/
G-SEL)

【0F】เลือก ความเร็ว คําสัWง ภายใน  0 (/INSPD0)
【10】เลือก ความเร็ว คําสัWง ภายใน  1 (/INSPD1)
【13】เลือก แรง บิด คําสัWง ภายใน  0 (/INTOR0)
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Pn501 2 
h.0000~211F -- h.0001 

 
-- 

             

Pn502 2 
h.0000~211F -- h.2002 

 
-- 

             

Pn503 2  
h.0000~211F -- h.2003 

 
-- 

             

Pn504 2 
h.0000~211F -- h.0004 

 
-- 

             

Pn505 2 
h.0000~211F -- h.0005 

 
-- 

             

Pn50F 2  0~1000 -- ms 
 

  

Pn510 2 

 
h.0000~211F -- h.0000 

 
-- 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

【14】เลือก แรง บิด คําสัWง ภายใน  1 (/INTOR1)
h. ×□××: กลับ ลอ จิก สญัญาณ อินพุต ของ พอรต์  DI1
【0】ไม ่กลับ ลอ จิก สัญญาณ 
【1】กลับ ลอ จิก สัญญาณ 

h.□×××: สถานะ สญัญาณ อินพุต ของ พอรต์  DI1
【0】สถานะ สัญญาณ อินพุต ควบคุม โดย  IO ภายนอก 
【1】สัญญาณ มีผล ตลอด  【2】สัญญาณ ไม ่มีผล ตลอด 

การ เลือก สัญญาณ อินพุต 
พอร์ต  DI2 (CN1-10)

ทันที การ ตัZงค่า 

ดู คําอธิบาย  Pn500
การ เลือก สัญญาณ อินพุต 
พอร์ต  DI3 (CN1-34)

ทันที การ ตัZงค่า 

ดู คําอธิบาย  Pn500
การ เลือก สัญญาณ อินพุต 
พอร์ต  DI4 (CN1-8)

ทันที การ ตัZงค่า 

ดู คําอธิบาย  Pn500
การ เลือก สัญญาณ อินพุต 
พอร์ต  DI5 (CN1-33)

ทันที การ ตัZงค่า 

ดู คําอธิบาย  Pn500
การ เลือก สัญญาณ อินพุต 
พอร์ต  DI6 (CN1-32)

ทันที การ ตัZงค่า 

ดู คําอธิบาย  Pn500

เวลา ฟhลเตอร์ สัญญาณ อินพุต พอร์ต  DI ทันที การ ตัZงค่า 

การ กําหนด ค่า สัญญาณ เอาต์พุต 
พอร์ต  DO1 (CN1-7, CN1-6)

ทันที การ ตัZงค่า 

h.XX@@: การ เลือก สญัญาณ เอาต์พุต พอรต์  DO1
【00】เอาต์พุต สัญญาณ อลาร์ม 
(ALM) [01] สัญญาณ คอ ล เลก 
เตอร์พัลส์  Z (CZ) 【02】สัญญาณ 
ควบคุม เบรก  (BK)
[03] กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน  (COIN): เอาต์พุต เมืWอ ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ น้อยกว่า ค่า  Pn606 【04】
เอาต์พุต สัญญาณ คําเตือน  (WARN) [05] เอาต์พุต เซอร์ โว พร้อม  (S-RDY) [06] เอาต์พุต ความเร็ว 
ตรงกัน  (VCMP) [07] ตรวจจับ การ หมุน ของ มอเตอร์  (TGON) [08] สัญญาณ ตรวจจับ การ จํากัด แรง บิด 
(TLC) 【09】สัญญาณ ตรวจจับ การ จํากัด ความเร็ว  (VLC)

[0A] ใกล้ ถึง ตําแหนง่  (NEAR): เอาต์พุต เมืWอ ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ น้อยกว่า ค่า  Pn608 【0B】แรง บิด ถึง ค่า 
กําหนด  (TREACH): เอาต์พุต เมืWอ แรง บิด ป[อน กลับ ถึง ค่า  Pn525
h. X□XX: การ กลับ ลอ จิก สญัญาณ เอาต์พุต ของ พอรต์  DO1
【0】ไม ่กลับ ลอ จิก สัญญาณ 
【1】กลับ ลอ จิก สัญญาณ 
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Pn511 2  
h.0000~211F   h.0001 

 
-- 

             

Pn512 2  
h.0000~211F   h.0002 

 
-- 

             

Pn513 2 
h.0000~211F   h.0003 

 
-- 

 

Pn521 2  1 to 6000 1 min-1 20 
 

-- 

Pn522 2 
 

0潥100 1 min-1 10 
 

-- 

Pn525 2  0潥400 1% 50 
 

-- 

Pn526 2  0潥2000 ms 0 
 

-- 

Pn527 2  0 to 1000 ms 0 
 

-- 

Pn528 2 0潥5000 1 min-1 100 
 

-- 

Pn529 2  100 to 5000 1ms 500 
 

-- 

Pn52A 2  20潥1000 1ms 20 
 

-- 

Pn52E 4 
1~107374182

4  
1000 

 
-- 

Pn530 2 
 

1 to 500 50 
 

-- 

Pn531 2 
 

10 to 100 1% 100 
 

-- 

Pn532 2 
 

 
1 to 500 50 

 
-- 

Pn533 2 
 

 
10 to 100 1% 100 

 
-- 

Pn535 2  5~100 % 20 
 

-- 

Pn536 2 
 

10~100 % 100 
 

  

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

h.□XXX: สถานะ สญัญาณ เอาต์พุต พอรต์  DO1
【0】สถานะ สัญญาณ เอาต์พุต ควบคุม โดย ไดรฟc  【1】
สัญญาณ มีผล ตลอด  【2】สัญญาณ ไม ่มีผล ตลอด 

การ กําหนด ค่า สัญญาณ เอาต์พุต 
พอร์ต  DO2 (CN1-5, CN1-4)

ทันที การ ตัZงค่า 

ดู คําอธิบาย  Pn510
การ กําหนด ค่า สัญญาณ เอาต์พุต 
พอร์ต  DO3 (CN1-3, CN1-2)

ทันที การ ตัZงค่า 

ดู คําอธิบาย  Pn510
การ กําหนด ค่า พอร์ต สัญญาณ 
เอาต์พุต  DO4 (CN1-1, CN1-26)

ทันที การ ตัZงค่า 

ดู คําอธิบาย  Pn510

ค่า ตรวจจับ การ หมุน ทันที การ ตัZงค่า 

ชว่ง เอาต์พุต สัญญาณ ความเร็ว 
ตรงกัน 

ทันที การ ตัZงค่า 

แอมพลิจูด แรง บิด ถึง ค่า กําหนด ทันที การ ตัZงค่า 

เวลา รอ เซอร์ โว  ON ทันที การ ตัZงค่า 

กระบวนการ รอ พืZนฐาน ทันที การ ตัZงค่า 

ความเร็ว รอ เบรก ทันที การ ตัZงค่า 

เวลา รอ เบรก ทันที การ ตัZงค่า 

เวลา คง สถานะ เมืWอ ไฟ ดับ ชัWวขณะ ทันที การ ตัZงค่า 

ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ มอเตอร์ -
โหลด มากเกินไป 

1 หนว่ย 
คําสัWง 

ทันที การ ตัZงค่า 

ค่า อลาร์ม ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ 
มากเกินไป 0.1 รอบ ทันที การ ตัZงค่า 

ค่า คําเตือน ค่า เบีWยงเบน 
ตําแหนง่ มากเกินไป 

ทันที การ ตัZงค่า 

ค่า อลาร์ม ค่า ผิดพลาด ตําแหนง่ 
(ERR) เมืWอ เซอร์ โว  ON 0.1 รอบ ทันที การ ตัZงค่า 

ค่า คําเตือน ค่า เบีWยงเบน ตําแหนง่ 
มากเกินไป เมืWอ เซอร์ โว  ON

ทันที การ ตัZงค่า 

ค่า คําเตือน โอเวอร์ โหลด ทันที การ ตัZงค่า 

การ ลด พิกัด กระแส ฐาน สําหรับ 
ตรวจจับ มอเตอร์ โอเวอร์ โหลด 

ทันที การ ตัZงค่า 
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Pn537 2 

 
10~100 % 50 

 
  

Pn538 2  0 to 10000 1 min-1 10000 
 

-- 

Pn53F 2  h.0000~0FFF -- 0FFF 
 

-- 

Pn560 2  0 to 32767 1W 0 
 

-- 

Pn561 2  1~200  40 
 

-- 

Pn580 2 0潥1000 -- 0  -- 

Pn606 4 
1潥

1073741824 
7 

 
  

Pn608 4  
1~107374182

4 
65535 

 
  

Pn610 2  0 to 100 1% 100 
 

-- 

Pn611 2  1 to 3000 0.10% 400 
 

  

Pn700 2 

 h.0000~0005 -- h.0000 
 

-- 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Pn701 2  
1潥

1073741824 
32768 

 
-- 

Pn703 2  1潥10000 rpm 500 
 

-- 

Pn704 2 
 

 
2潥10000 1ms 100 

 
-- 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

การ ลด พิกัด กระแส ฐาน สําหรับ 
ตรวจจับ เซอร์ โว ไดรฟc โอเวอร์ โหลด 
เมืWอ เลือก อินพุต ไฟ เฟส เดียว 

ทันที การ ตัZงค่า 

ค่า จํากัด ความเร็ว เมืWอ เซอร์ โว  ON ทันที การ ตัZงค่า 

การ แสดงผล มอนิเตอร์ เมืWอ เปhด เครืWอง ทันที การ ตัZงค่า 

พิกัด ตัว ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที ฟ ทันที การ ตัZงค่า 

ค่าตัว ต้านทาน รี เจน เนอ เร ที ฟ โอห์ม ทันที การ ตัZงค่า 

รหัส ลูกค้า รี สตาร์ท การ ตัZงค่า 

ความ กว้าง การ กําหนด ตําแหนง่ เสร็จสิZน 1 หนว่ย 
คําสัWง 

ทันที การ ตัZงค่า 

ความ กว้าง สัญญาณ  NEAR 1 หนว่ย 
คําสัWง 

ทันที การ ตัZงค่า 

ค่า ตรวจจับ การพุง่ เกิน ทันที การ ตัZงค่า 

ชว่ง ตรวจจับ การ สัWนสะเทือน ตกค้าง ทันที การ ตัZงค่า 

สวิตช์ การทํางาน  PJOG ทันที การ ตัZงค่า 

h.□□□X: พารามิเตอร์ การทํางาน  PJOG
【0】(เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW เดินหน้า  Pn701) × จํานวน ครัZง การ เคลืWอนทีW 
Pn706 【1】(เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW ถอยหลัง  Pn701) × จํานวน ครัZง การ 
เคลืWอนทีW  Pn706 【2】(เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW เดินหน้า  Pn701) × จํานวน 
ครัZง การ เคลืWอนทีW  Pn706 (เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW ถอยหลัง  Pn701) × จํานวน 
ครัZง การ เคลืWอนทีW  Pn706 【3】(เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW ถอยหลัง  Pn701) ×
จํานวน ครัZง การ เคลืWอนทีW  Pn706 (เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW เดินหน้า  Pn701) ×
จํานวน ครัZง การ เคลืWอนทีW  Pn706
【4】(เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW เดินหน้า  Pn701 → เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW ถอยหลัง  Pn701) × จํานวน 
ครัZง การ เคลืWอนทีW  Pn706
【5】(เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW ถอยหลัง  Pn701 → เวลา รอ  Pn705 → เคลืWอนทีW เดินหน้า  Pn701) × จํานวน 
ครัZง การ เคลืWอนทีW  Pn706 h.XX□X: สงวน ไว้  hX□XX: สงวน ไว้  h.□XXX: สงวน ไว้ 

ระยะ เคลืWอนทีW  PJOG 1 หนว่ย 
คําสัWง 

ทันที การ ตัZงค่า 

ความเร็ว เคลืWอนทีW  PJOG ทันที การ ตัZงค่า 

เวลา เรง่ และ ลด 
ความเร็ว  PJOG

ทันที การ ตัZงค่า 
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Pn705 2  0潥10000 1ms 100 
 

-- 

Pn706 2  0潥1000 1 
 

-- 

 

  

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เวลา รอ  PJOG ทันที การ ตัZงค่า 

จํานวน ครัZง การ เคลืWอนทีW  PJOG 1 ครัZง ทันที การ ตัZงค่า 
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Un000  澬  int16 0xE000 

Un001 
澬 1 int32 0xE001 

Un003 
 

澬 1  int32 0xE003 

Un005 
澬 1 int32 0xE005 

Un007 
 澬 1  int32 0xE007 

Un009 
 澬 1  int32 0xE009 

Un00D 
 澬 1 Uint32 0xE00D 

Un00F  澬  Uint16 0xE00F 

Un010  ―― Uint16 0xE010 

Un011  ―― Uint16 0xE011 

Un015  澬V澭 Uint16 0xE015 

Un016  澬 int16 0xE016 

Un020 
 

澬%澭 int16 0xE020 

Un021  澬0.01V澭 int16 0xE021 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

บท ทีW  12 ภาคผนวก 

12.1 รายการ พารามิเตอร ์มอนิเตอร ์

รหสั เนืZอหา หน่วย ประเภท ข้อมูล แอดเดรส 

ความเร็ว มอเตอร์ r/min

จํานวน พัลส์ ป[อน กลับ ของ มอเตอร์  (หนว่ย 

เอน โค้ด เดอร์ )

เอน โค้ด เดอร์ 

พัลส์ 

จํานวน พัลส์ อินพุต พัลส์ คําสัWง  (ก่อน 

อัตรา ทด เกียร์ อิเล็กทรอนิกส์ )

คําสัWง 

พัลส์ 

จํานวน พัลส์ ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่  (หนว่ย เอน โค้ด เดอร์ 

เอน โค้ด เดอร์ )

เอน โค้ด เดอร์ 

พัลส์ 

ตัว นับ พัลส์ ป[อน กลับ คําสัWง 

หนว่ย 

ตัว นับ ความคลาดเคลืWอน ตําแหนง่ คําสัWง 

หนว่ย 

มุม การ หมุน  1 (แสดง เปeน เลขฐานสิบ  32 บิต ) เอน โค้ด เดอร์ 

พัลส์ 

มุม การ หมุน  2 deg

มอนิเตอร์ สัญญาณ อินพุต 

มอนิเตอร์ สัญญาณ เอาต์พุต 

แรงดัน วงจร หลัก 

ความถีW พัลส์ คําสัWง 0.1KHz

คําสัWง แรง บิด ภายใน  (ค่า เทียบ กับ 

แรง บิด พิกัด )

แรงดัน อนาล็อก แรง บิด 
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Un022  澬  int16 0xE022 

Un023  澬0.01V澭 int16 0xE023 

Un030 
  

 

澬%澭 Uint16 0xE030 

Un031 
 

100%) 

澬%澭 Uint16 0xE031 

Un032 
   

 

澬%澭 Uint16 0xE032 

Un033 
 

100%) 

澬%澭 Uint16 0xE033 

Un035  澬100ms澭 Uint32 0xE035 

Un05A  ―― Uint16 0xE05A 

Un060 
 

 

 

Uint32 0xE060 

Un062  澬  Uint16 0xE062 

Un063  澬  Uint16 0xE063 

Un064  澬0.01N·M澭 Uint16 0xE064 

Un065  澬0.1A澭 Uint16 0xE065 

Un066  澬0.1A澭 Uint16 0xE066 

Un080 
澬 1 Uint32 0xE080 

Un082  澬 Uint16 0xE082 

Un084 
 

澬 1 int32 0xE084 

Un086 
 

澬 1 int32 0xE086 

Un088 澬 1  int32 0xE088 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

คําสัWง ความเร็ว ภายใน r/min

แรงดัน อนาล็อก ความเร็ว 

มอเตอร์ อัตรา โหลด สะสม  (กําหนด 

พิกัด โหลด สะสม เปeน  100%)

อัตรา โหลด ของ ไดรฟc  (กําหนด พิกัด โหลด ของ ไดรฟc เปeน 

อัตรา โหลด รี เจน เนอ เร ที ฟ (กําหนด ของ 

พิกัด โหลด รี เจน เนอ เร ที ฟ เปeน  100%)

อัตรา โหลด  DB (กําหนด พิกัด โหลด  DB เปeน 

เวลาทํางาน รวม 

หมายเลข อลาร์ม ปUจจุบัน 

ความ ละเอียด เอน โค้ด เดอร์ :

ความ ละเอียด เอน โค้ด เดอร์  17 บิต คือ  131072;

ความ ละเอียด เอน โค้ด เดอร์  20 บิต คือ  1048576;

ความ ละเอียด เอน โค้ด เดอร์  23 บิต คือ  8388608;

พัลส์ 

ความเร็ว พิกัด ของ มอเตอร์ r/min

ความเร็ว สูงสุด ของ มอเตอร์ r/min

แรง บิด พิกัด ของ มอเตอร์ 

กระแส พิกัด ของ มอเตอร์ 

กระแส สูงสุด ของ มอเตอร์ 

ค่า รอบ เดียว ของ เอน โค้ด เดอร์ เอน โค้ด เดอร์ 

พัลส์ 

ค่า หลาย รอบ ของ เอน โค้ด เดอร์ 1 รอบ 

ตําแหนง่ แอบ โซ ลูท ของ มอเตอร์  32 บิต ล่าง 

(หนว่ย เอน โค้ด เดอร์ )

เอน โค้ด เดอร์ 

พัลส์ 

ตําแหนง่ แอบ โซ ลูท ของ มอเตอร์  32 บิต ล่าง 

(หนว่ย เอน โค้ด เดอร์ )

เอน โค้ด เดอร์ 

พัลส์ 

ตําแหนง่ แอบ โซ ลูท ของ มอเตอร์  32 บิต ล่าง  (หนว่ย คําสัWง 
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Un08A 
 澬 1  int32 0xE08A 

Un100 
 

 

―― Uint16 0xE100 

Un101  % Uint16 0xE101 

Un105  澬0.1ms澭 int32 0xE105 

Un107 
 澬 1  int32 0xE107 

Un10A  澬0.1Hz澭 Uint16 0xE10A 

 

 

 

 

 

   

Fn000  4.5.1 

Fn001  8.3.3 

Fn002 4.5.2 

Fn003 -- 

Fn004  4.5.3 

Fn005  4.5.4 

Fn006 4.5.5 

Fn007 -- 

Fn008  -- 

Fn009  -- 

Fn010  4.5.6 

Fn011  4.5.7 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

เอน โค้ด เดอร์ ) หนว่ย 

ตําแหนง่ แอบ โซ ลูท ของ มอเตอร์  32 บิต บน  (หนว่ย 

เอน โค้ด เดอร์ )

คําสัWง 

หนว่ย 

มอนิเตอร์ เกน ทีW มีผล  (เกน ทีW  1=1, เกน ทีW  2

=2)

อัตราสว่น โมเมนต์ ความเฉืWอย 

เวลา เซต ต ลิง ของ การ กําหนด ตําแหนง่ 

การ โอเวอร์ ชู ต ของ การ กําหนด ตําแหนง่ คําสัWง 

หนว่ย 

ความถีW การ สัWนสะเทือน ตกค้าง 

12.2 รายการ พารามิเตอร ์ฟUงก์ชัน เสรมิ 

รหสั  Fn ฟUงก์ชัน บท 

การแสดง ประวัติ อลาร์ม 

การ ปรับ พารามิเตอร์ เดีWยว 

โหมด การ เดิน เครืWองแบบ  JOG

การ ค้นหา จุด อ้างอิง 

การ เดินเครืWอง  PJOG

การ กําหนด ค่า เริWมต้น พารามิเตอร์ 

การ ล้าง ประวัติ อลาร์ม 

การ ปรับ อัตโนมัติ ของ ออฟ เซ็ต คําสัWง อนาล็อก  (ความเร็ว , แรง บิด )

ออฟ เซ็ต คําสัWง 

การ ปรับ ออฟ เซ็ต คําสัWง ความเร็ว ด้วย ตนเอง 

การ ปรับ ออฟ เซ็ต คําสัWง แรง บิด ด้วย ตนเอง 

การ กําหนด ค่า เริWมต้น ข้อมูล เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท 

การ รีเซ็ต อลาร์ม เอน โค้ด เดอร์ แบบ แอบ โซ ลูท 
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Fn015  -- 

Fn020  -- 

Fn021  4.5.8 

Fn02F 4.5.9 

Fn030  4.5.10 

Fn032 -- 

Fn050  4.5.11 

Fn060  8.3.1 

Fn062  8.3.2 

 

คู่มือ การใช้งาน เซอร์ โว ซีรีส์  Q1

สงวนลิขสิทธิb 

คืน ค่า พารามิเตอร์ ทัZงหมด เปeน ค่า จาก โรงงาน 

การสอน ตําแหนง่  (ใช้ได้ เฉพาะ โหมด ตําแหนง่ )

การ ตัZงค่า ห้าม เขียน พารามิเตอร์ 

ซอฟต์แวร์ รีเซ็ต 

แสดง เวอร์ชัน ซอฟต์แวร์ ของ ไดรฟc 

แสดง รุน่ มอเตอร์ 

การตรวจวัด ความเฉืWอย ของ โหลด 

การ ปรับ จูน อัตโนมัติ 

การ ปรับ จูน พารามิเตอร์ ขัZนสูง 


