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 نحوه خواندن پلاک سرو درایو : 

نحوه خواندن پلاک سرو موتور :

1- سری سرو درایو
2- توان : 

 40A: 400W; 75A: 750W; 100A: 1kW; 150A: 1.5kW; 200A: 2kW; 300A:3kW; 450A: 4.5kW;
550A:5.5kW; 750A: 7.5kW; 11kA: 11kW; 15kA: 15kW; 18kA:18.5kW

3- کلاس ولتاژی : 
1PH/3PH AC220V ; 4: 3PH AC380V :2

4- مدل نرم افزار : 
Popular type; 01:Electronic cam; 02:EtherCAT bus system:00

1-سری موتور
2- سایز فلنج : 

40:40 flange ; 60:60 flange ; 80:80 flange ; 130:130 flange ; 180:180 flange
3- کلاس اینرسی : 

KP: Low inertia ; SP: Secondary inertia ; HP: High inertia
4- توان موتور : 

 40A: 400W; 75A: 750W; 100A: 1kW; 150A: 1.5kW; 200A: 2kW; 300A:3kW; 450A: 4.5kW;
550A:5.5kW; 750A: 7.5kW; 11kA: 11kW; 15kA: 15kW; 18kA:18.5kW

5- سرعت موتور : 
10: 1000rpm ; 15: 1500rpm ; 20:2000rpm ; 25: 2500rpm ; 30:3000rpm

6- نوع انکدر : 
T: 2500 wire(standard) ; D: 17 bit absolute value(Multi-turn) ; P: 23 bit absolute value

7- ترمز الکترومغناطیسی : 
A: Without brake ; B: With brake

8- شفت موتور دارای شیار است:
Keyway : Y : With keyway

: OIL seal -9
Oil seal : Y: With oil seal

10- کلاس ولتاژی : 
B: 220 V ; D: 380 V

Labels and Specification

■Servo drive

■Servo motor

■Working current of servo drive

Servo drive model Voltage class(V) Rated power(kW)
Rated output current

（A）

SY200-20A-2 1PH-220 0.2 1.6
SY200-40A-2 1PH-220 0.4 2.8
SY200-75A-2 1PH/3PH-220 0.8 5.5
SY200-100A-2 3PH-220 1.0 7.6
SY200-150A-2 3PH-220 1.5 9.6
SY200-200A-2 3PH-220 2.0 11.6

SY200-200A-4 3PH-380 2.0 6.0
SY200-300A-4 3PH-380 3.0 9.0
SY200-450A-4 3PH-380 4.5 12.9
SY200-550A-4 3PH-380 5.5 16.5
SY200-750A-4 3PH-380 7.5 25.7

①SANYU drive
③Motor series ：KP:Low inertia; SP:Medium inertia; HP:High inertia;
④Motor power：40A:400W; 75A:750W; 100A:1KW;
⑤Motor rotary speed：10:1000rpm; 15:1500rpm; 20:2000rpm; 25:2500rpm; 30:3000rpm;
⑥Encoder model：D:17 bit；T:2500 line；P:23 bit;
⑦Electromagnetic brake (brake)：A:Without brake; B:With brake
⑧Key groove：Y:Have key groove;
⑨Oil seal：Y:Have oil seal;
⑩Voltage class：B:220V; D:380V;

②(Flange) ：60:60 flange; 80:80 flange; 130:130 flange; 180:180 flange

Model:SY- 60  KP 40A 30 D  A  Y  Y  B
① ② ③ ④ ⑤⑥⑦⑧⑨⑩
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 Label

 Drive technical specifications

Model：SY200-40A-2（00）
① ② ③ ④

①SY200:SY200 series
②Drive power：40A:400W；75A:750W；100A:1kW；150A:1.5kW；
200A:2kW；300A:3kW；450A:4.5kW；550A:5kW；750A:7.5kW
③Drive voltage class：2:1PH/3PH AC220V；4:3PH AC380V
④Software model：00:General used；01:ECAM；02:EtherCAT bus；
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نوع کابل موتور : 

نوع کابل انکدر :

شرایط محیطی و نگهداری  سرو درایو :

1-  در هنگام نگهداری کابل های آن را جدا کنید .
2-  دمای مجاز نگهداری سرو درایو بین 20- الی 85+ درجه سانتیگراد میباشد .

3-  نصــب نادرســت ســرو درایــو باعــث بــروز مشــکلات و خطاهایــی در آن مــی شــود کــه بایــد طبــق 
اســتاندارد هــای قیــد شــده در دفترچــه عمــل شــود .

4-  دمــای مجــاز اطــراف ســرو درایــو 0 تــا 55 درجــه ســانتیگراد تعییــن شــده اســت . ایــن دمــا بــرای 
زمــان هــای طولانــی بایــد بــه کمتــر از 45 درجــه کاهــش یابــد .

ــد  ــو نبای ــرو درای ــاش س ــزان ارتع ــد . می ــرزان باش ــع ل ــدا از مناب ــد ج ــو بای ــرو درای ــب س ــل نص 5-  مح
بیشــتر از                        باشــد .

6-  ســرو درایــو در محــل هایــی کــه در معــرض گاز هــای خورنــده میباشــد قــرار نگیــرد . اثــر گاز هــای 
خورنــده فــوری نمیباشــد ، بلکــه ایــن گاز هــا بــه مــرور زمــان باعــث فرســودگی و معیــوب شــدن 
قطعــات داخلــی درایــو مــی شــوند پــس اقدامــات لازم جهــت اجتنــاب از قــرار گرفتــن درایــو در ایــن 

محیــط هــا را مبــذول فرماییــد .

(Type : SY-DL 040-A-3(-T

1. SANYU driver
2. Power line
3. Motor power: 40A:400W ; 75A:750W ; 100A:1KW ; 150A:1.5KW ; 200A:2KW ; 300A:3KW ; 
400A:4KW ; 500A:5KW ; 600A:6KW ; 750A:7.5KW ; 1100A:11KW
4. Joint: A: Fast plastic  joint ; H:Aviation joint ; F: Water joint; 
5. Length: 3:3M; 5:5M; 7:7M; 10:10M; 
6. Flexible catenary

(Type : SY- BM 040 S-A -3 (-T
1. 
SANYU driver 
2. Encoder line 
3. Motor power: 40A:400W ; 75A:750W ; 100A:1KW ; 150A:1.5KW ; 200A:2KW ; 300A:3KW ; 
400A:4KW ; 500A:5KW ; 600A:6KW ; 750A:7.5KW ; 1100A:11KW
4. Encoder type: B: 2500 wire(standard) ; J:17 bit/23 bit 
5. Joint: A: Fast plastic joint ; H: Aviation joint ;  F: Water  joint
6. Length: 3:3M ; 5:5M ; 7:7M ; 10:10M 
7. Flexible catanary

 4.9 m/s2
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معرفی اجزای سرو درایو و شماتیک وایرینگ دستگاه :

7- هنگام نصب به فواصل میان سرو ها با یکدیگر و دیوار ها و سقف تابلو دقت کنید .
) فاصلــه هــر تجهیــز بــا درایــو از چــپ و راســت حداقــل 10 میلــی متــر و  بــا دیــواره تابلــو حداقــل 30 

میلــی متــر و از بــالا و پاییــن حداقــل 50 میلــی متــر مــی باشــد .)
8-  نحــوه نصــب و مســیر تهویــه ســرو درایــو بــر روی یــک دیــواره در شــکل زیــر نمایــش داده شــده 

اســت :  
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◆ The servo unit's direction  
When installing, make positive servo unit  (actual mounting surface of the panel operator) for 
the operator, and make it perpendicular to wall.  
◆ Cooling  
To ensure it can be cooled by natural convection fan, please refer to the figure, leave enough 
space around the servo unit.  
◆ When installed side by side  
In the lateral sides, leaving over 10mm, leaving over 50mm in longitudinal sides. In addition,, 
install a cooling fan in the upper part of the servo unit. In order not to make the ambient 
temperature of the servo unit appear partial overheating phenomenon, the temperature in the 
control cabinet required to maintain.  
◆ Environmental conditions in the control cabinet 
Servo unit's ambient temperature : 0 ~ 55 ℃; Humidity: 90% RH (relative humidity) below; 
Vibration:4.9m/s2； Pay attention to avoid the occurrence of frozen condensation phenomena, in 
order to ensure long-term reliability, it is recommended to use at temperatures below 55 ℃ 
ambient temperature conditions.  
 
1.4Servo driver’s dimension 
1.4.1Dimension A 
Model: 750W and below 
H x L x W = 168 x 168 x 45mm 

 

Servo drive wiring picture

Input power supply 
three phase AC220V

R S T Under normal occasions,
need a voltage transformer
to provide transform then
can get 3 phase AC 220V 
power supply, like the 
 right picture.

Input 3 phase 
   AC380V

3 phase voltage 
transformer 
AC380V～220V

Output 3 phase 
   AC220VAir circuit breaker; 

offer over-current 
protectation.

Filter; prevent outer 
noise disturb drive.

Electromagnetic 
contactor; need 
install AC surge 
suppressor 

Drive main circuit
power supply is 
AC220V, connect 
with R,S,T terminal.

Drive control power
supply is single 
phase AC 220V,connect
 with L1, L2 terminal.

External braking resistor,
connect on B, P1 terminal,
at the same time remove P1
and P2 short patch

Servo motor power cable wiring, connect to U,V,W,PE 
terminal. Notice: Please correctly correspond to  
line marked UVW terminal when wiring, otherwise, it 
will cause accident.

PE grounding 
Servo motor power 
cable 

Servo motor encoder 
cable 

Upper computer signal 
cable

EtherCAT、CAN、RS485

7

 Drive system wiring picture
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ابعاد سرو درایو :

1-سایز  A برای توان کمتر از 750 وات :

220V: 1kW-2kW ; 380V: 2kW-3kW  -2
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1.4.2Dimension B 
Model: 220V: 1kW-2kW ; 380V: 2kW-3kW  
H x L x W = 168 x 168 x 70mm 

 
 
 
1.4.3Dimension C 
Model: 380V: 4.5kW-5.5kW  
H x L x W = 260 x 200x 88.5mm 
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1.4.4Dimension D 
Model: 380V: 7.5kW-11kW  
H x L x W = 290 x 202x 135.5mm 

1.4.5 Dimension E 
Model: 380V: 15kW-18.5kW  
H x L x W = 290 x 222x 192.5mm 

  380V: 4.5kW-5.5kW  -3

380V: 7.5kW-11kW  -4

380V: 15kW-18.5Kw  -5
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1.4.2Dimension B 
Model: 220V: 1kW-2kW ; 380V: 2kW-3kW  
H x L x W = 168 x 168 x 70mm 

 
 
 
1.4.3Dimension C 
Model: 380V: 4.5kW-5.5kW  
H x L x W = 260 x 200x 88.5mm 
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ابعاد سرو موتور :

2- سرو موتور های با فلنج 80 :

1-  سرو موتور های با فلنج 60 :
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Chapter 9 Motor Adaptation Table 

Motor model 
 

Rated 
power(kW) 

 
Rated line 
voltage(V) 

 
Rated line 
Current(A) 

 
Rated 

speed(rpm) 

 
Rated 

torque(N·M) 

 
Max rated 

torque(N·M) 

Rotor 
inertia 

(Kg·M2) 

SY-60KP20A30□□YYB 0.2 220 1.3 3000 0.64 1.91 0.0264×10-3 

SY-60KP40A30□□YYB 0.4 220 2.6 3000 1.3 3.8 0.028×10-3 

 
 

Model SY-60KP20A30 SY-60KP40A30 

 
Without brake size(L) 109 108 

 
 
 
 
 
 
 

 

 
Motor model 

 
Rated 

power(kW) 

 
Rated line 
voltage(V) 

 
Rated line 
Current(A) 

 
Rated 

speed(rpm) 

 
Rated 

torque(N·M) 

Max 
torque(N·M) 

Rotor 
inertia 

(Kg·M2) 

SY-80KP40A30□□YYB 0.4 220 2.0  3000 1.27  3.8 1.05×10-4 

SY-80KP75A30□□YYB 0.75 220 4.4  3000 2.39  7.16 0.9×10-4 

SY-80KP73A20□□YYB 0.73 220 3.0  2000 3.50  10.5 2.63×10-4 

SY-80KP100A25□□YYB 1 220 4.4  2500 4.00  12 2.97×10-4 
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Motor model 
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power(kW) 
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Model SY-80KP40A30 SY-80KP73A20 SY-80KP75A30 SY-80KP100A25 

Without brake size(L) 124 119 122.5 191 
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3- سرو موتور های با فلنج 130 :

4-  سرو موتور های با فلنج 180 :
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Motor model 

 
Rated 

power(kW) 

 
Rated line 
voltage(V) 

Rated line 
Current(A) 

 
Rated 

speed(rpm) 

 
Rated 

torque(N·M) 

 
Max 

torque(N·M) 

Rotor 
inertia 

(Kg·M2) 

SY-130SP100A25□□YYB 1.0  220 4.0  2500 4.0  12 0.85×10-3 

SY-130SP100A20□□YYB 1.0  220 5.0  2000 5.0  15 1.06×10-3 

SY-130SP150A15□□YYB 1.5  220 6.0  1500 10.0  25 1.94×10-3 

SY-130SP150A20□□YYB 1.5  220 7.5  2000 7.7  22 1.53×10-3 

SY-130SP150A25□□YYB 1.5  220 6.0  2500 6.0  18 1.26×10-3 

SY-130SP200A20□□YYB 2.0  220 10.0  2000 10.0  25 1.94×10-3 

SY-130SP200A25□□YYB 2.0  220 7.5  2500 7.7  22 1.53×10-3 

SY-130SP200A20□□YYD 2.0  380 6.0  2000 10.0  30 2.77×10-3 

SY-130SP200A25□□YYD 2.0  380 6.0  2500 10.0  25 1.94×10-3 

SY-130SP380A25□□YYD 3.8  380 8.8  2500 15.0  30 2.77×10-3 

 

 
 

  130 Series 

Rated torque(N·M) 4 5 6 7.7 
10 15 

1500rpm 2500rpm 2500rpm 

Without brake(mm) 166 171 179 192 213 209 231 

With electromagnetic brake(mm) 229 234 242 255 294 290 312 
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Motor model 
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Motor model 
 

Rated 
power(kW) 

 
Rated line 
voltage(V) 

 
Rated line 
Current(A) 

 
Rated 

speed(rpm) 

 
Rated 

torque(N·M) 

 
Max 

torque(N·M) 

Rotor 
inertia 

(Kg·M2) 

SY-180SP300A15□□YYD 3.0  380 7.5  1500 19.0  47 7.0×10-3 

SY-180SP400A15□□YYD 4.0  380 10.0  1500 25.5  62 9.64×10-3 

SY-180SP450A20□□YYD 4.5  380 9.5  2000 21.5  53 7.96×10-3 

SY-180SP450A15□□YYD 4.5  380 10.0  1500 28.0  69 9.64×10-3 

SY-180SP550A15□□YYD 5.5  380 12.0  1500 35.0  70 12.25×10-3 

SY-180SP750A15□□YYD 7.5  380 20.0  1500 48.0  96 16.72×10-3 

 

 
  180 Series 

Rated torque(N·M) 19 21.5 25.5 27 35 48 

Without brake(mm) 232 243 262 262 292 346 

With electromagnetic brake(mm) 304 315 334 334 364 418 
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نحوه اتصالات و سیم بندی :

دیاگرام سیم کشی قدرت :

1- کابــل هــای قــدرت را از ســیم هــای فرمــان کامــلا مجــزا نمــوده و آن هــا را در دو داکــت کانــال جــدا از 
هــم قــرار دهیــد . بــه طــوری کــه حداقــل فاصلــه بیــن ســیم هــای فرمــان و کابــل هــای قــدرت بیشــتر از 

30 ســانتی متــر شــود . ســیم هــای فرمــان از نــوع شــیلد دار اســتاندارد انتخــاب گــردد .
2- حداکثــر طــول مجــاز در ورودی هــای پالــس درایــو 3 متــر تعییــن شــده اســت و حداکثــر طــول مجــاز در 

کابــل انکــدر درایــو 20 متــر میباشــد  .
3- از قطــع و وصــل درایــو بــه صــورت متنــاوب بــا فاصلــه زمانــی کمتــر از 1 دقیقــه بپرهیزیــد . قطــع و وصــل 
متنــاوب بــرق درایــو باعــث ایجــاد شــوک در مــدارات اصلــی بــه خصــوص خــازن هــا و فیــوز هــا شــده و 

باعــث معیــوب شــدن آن هــا میگــردد .

1- در حالت 3 فاز 220 ولت :

2- در حالت 3 فاز 380 ولت :
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2.1.2 Wire diagram 
（（1））3PH 220V wiring ：： 

 
 
QF1：Breaker；RY1：Relay；FIL：Filter；PL1：Display lamp；SUP1：Suppressor；KM1：Magnetic contactor 
 
 
（（2））3PH 380V wiring：：380V 2KW-3KW 

 
 
QF1：Breaker；RY1：Relay；FIL：Filter；PL1：Display lamp；SUP1：Suppressor；KM1：Magnetic contactor 
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2.1.2 Wire diagram 
（（1））3PH 220V wiring ：： 

 
 
QF1：Breaker；RY1：Relay；FIL：Filter；PL1：Display lamp；SUP1：Suppressor；KM1：Magnetic contactor 
 
 
（（2））3PH 380V wiring：：380V 2KW-3KW 

 
 
QF1：Breaker；RY1：Relay；FIL：Filter；PL1：Display lamp；SUP1：Suppressor；KM1：Magnetic contactor 
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وایرینگ در مد کنترل گشتاور :

3- در حالت تکفاز 220 ولت :

 

 
 

10 

 

（（3））1PH 220V wiring：：(Connect L1, L2, otherwise it will display nrd) 

 
QF1：Breaker；RY1：Relay；FIL：Filter；PL1：Display lamp；SUP1：Suppressor；KM1：Magnetic contactor 
 

Important Note：   
The shafts of motor and encoder are coupled, please don’t strike it when install belt wheel or 

connecting shaft at motor shaft. Otherwise, the encoder will be damaged. 
 
 
 

Standard wiring diagram

10

（0.2-3kW）■Torque control mode

31

19

34

32

22

36

33

18

/S-ON

/P-OFF

P-OT

N-OT

/ALM-RST

ZCLAMP

GAIN

+24V

Servo ON
(If on,Servo RUN)

Position command prohibited
(If on,Servo can’t run in 
position mode)
The prohibition of positive 
rotation
(If OFF, Servo is prohibition )
The prohibition of reversal 
rotation
(If OFF,Servo is prohibition)

Alarm reset
（If on,Alarm reset）

Fixed the zero point

Change the gain

(DI5)

(DI3)

(DI1)

(DI2)

(DI4)

(DI6)

(DI7)

Connected with the housing

3

16

2

16

1

16

17

16

/ALM-

/ALM+

/ZERO-

/ZERO+

/COIN-

/COIN+

/S-RDY-

/S-RDY+DO1

DO2

DO3

44

FG shielded wire connected to the connector housing

Alarm signal

Ready signal
(The time when servo is 
ready Is ON)

Location is complete

Zero speed signal
(Less than the minimum 
Speed is ON)

24
25

OZ-
OZ+

26
27

OB-
OB+

28
29

OA-
OA+

The output signal 
of the encoder

Sevrvo

GND

U+
U–

V+
V–

W+
W–

PS+/A+
PS-/A-

B+
B–

Z+
Z–

2
7

1
6

12
11

5
10

4
9

3
8

PG Magnetic 
signal input
（Non-provincial 
line encoder）

PG Position signal 
input
（Provinvical 
line/Absolute 
encoder）

CN2

DO4

+24V

+24V

+24V

+24V

COM

COM

COM

COM

37 OCZ

+24V

Encoder zero output

COM

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

14

CN1

CN1 CN1

CN1

Torque instruction 
limit：±10V

30

LPF

A/D
44

43

44

LPF

GND

GND
L-REF

V-LIMIT
The speed limit：
±10V
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وایرینگ در مد کنترل سرعت  :
Standard wiring diagram

9

（0.2-3kW）

31

19

34

32

22

36

33

18

/S-ON

/P-OFF

P-OT

N-OT

/ALM-RST

ZCLAMP

GAIN

+24V

Servo ON
(If on,Servo RUN)

Position command prohibited
(If on,Servo can’t run in 
position mode)
The prohibition of positive 
rotation
(If OFF, Servo is prohibition )
The prohibition of reversal 
rotation
(If OFF,Servo is prohibition)

Alarm reset
（If on,Alarm reset）

Fixed the zero point

Change the gain

(DI5)

(DI3)

(DI1)

(DI2)

(DI4)

(DI6)

(DI7)

Connected with the housing

3

16

2

16

1

16

17

16

/ALM-

/ALM+

/ZERO-

/ZERO+

/COIN-

/COIN+

/S-RDY-

/S-RDY+DO1

DO2

DO3

44

FG shielded wire connected to the connector housing

Alarm signal

Ready signal
(The time when servo is 
ready Is ON)

Location is complete

Zero speed signal
(Less than the minimum 
Speed is ON)

24
25

OZ-
OZ+

26
27

OB-
OB+

28
29

OA-
OA+

The output signal 
of the encoder

Sevrvo

GND

U+
U–

V+
V–

W+
W–

PS+/A+
PS-/A-

B+
B–

Z+
Z–

2
7

1
6

12
11

5
10

4
9

3
8

PG Magnetic 
signal input
（Non-provincial 
line encoder）

PG Position signal 
input
（Provinvical 
line/Absolute 
encoder）

CN2

DO4

+24V

+24V

+24V

+24V

COM

COM

COM

COM

37 OCZ

+24V

Encoder zero output

COM

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

14

CN1

CN1 CN1

CN1

The speed
instruction：±10V

30

LPF

A/D
44

43

44

LPF

GND

GND
V-REF

T-LIMITExternal torque 
limit：±10V

■Speed control mode
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وایرینگ در مد کنترل پوزیشنینگ : Standard wiring diagram

9

（0.2-3kW）

31

19

34

32

22

36

33

18

/S-ON

/P-OFF

P-OT

N-OT

/ALM-RST

ZCLAMP

GAIN

+24V

Servo ON
(If on,Servo RUN)

Position command prohibited
(If on,Servo can’t run in 
position mode)
The prohibition of positive 
rotation
(If OFF, Servo is prohibition )
The prohibition of reversal 
rotation
(If OFF,Servo is prohibition)

Alarm reset
（If on,Alarm reset）

Fixed the zero point

Change the gain

(DI5)

(DI3)

(DI1)

(DI2)

(DI4)

(DI6)

(DI7)

Connected with the housing

3

16

2

16

1

16

17

16

/ALM-

/ALM+

/ZERO-

/ZERO+

/COIN-

/COIN+

/S-RDY-

/S-RDY+DO1

DO2

DO3

44

FG shielded wire connected to the connector housing

Alarm signal

Ready signal
(The time when servo is 
ready Is ON)

Location is complete

Zero speed signal
(Less than the minimum 
Speed is ON)

24
25

OZ-
OZ+

26
27

OB-
OB+

28
29

OA-
OA+

The output signal 
of the encoder

Sevrvo

GND

U+
U–

V+
V–

W+
W–

PS+/A+
PS-/A-

B+
B–

Z+
Z–

2
7

1
6

12
11

5
10

4
9

3
8

PG Magnetic 
signal input
（Non-provincial 
line encoder）

PG Position signal 
input
（Provinvical 
line/Absolute 
encoder）

CN2

DO4

+24V

+24V

+24V

+24V

COM

COM

COM

COM

37 OCZ

+24V

Encoder zero output

COM

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

14

CN1

CN1 CN1

CN1

The speed
instruction：±10V

30

LPF

A/D
44

43

44

LPF

GND

GND
V-REF

T-LIMITExternal torque 
limit：±10V

■Speed control mode■Position control mode

8

 Control method standard wiring diagram

（0.2-3kW）

Standard wiring diagram

31

19

34

32

22

36

33

18

/S-ON

/P-OFF

P-OT

N-OT

/ALM-RST

ZCLAMP

GAIN

+24V

Servo ON
(If on,Servo RUN)

Position command prohibited
(If on,Servo can’t run in 
position mode)
The prohibition of positive 
rotation
(If OFF, Servo is prohibition )
The prohibition of reversal 
rotation
(If OFF,Servo is prohibition)

Alarm reset
（If on,Alarm reset）

Fixed the zero point

Change the gain

(DI5)

(DI3)

(DI1)

(DI2)

(DI4)

(DI6)

(DI7)

Connected with the housing

3

16

2

16

1

16

17

16

/ALM-

/ALM+

/ZERO-

/ZERO+

/COIN-

/COIN+

/S-RDY-

/S-RDY+DO1

DO2

DO3

44

FG shielded wire connected to the connector housing

Alarm signal

Ready signal
(The time when servo is 
ready Is ON)

Location is complete

Zero speed signal
(Less than the minimum 
Speed is ON)

24
25

OZ-
OZ+

26
27

OB-
OB+

28
29

OA-
OA+

The output signal 
of the encoder

Sevrvo

GND

U+
U–

V+
V–

W+
W–

PS+/A+
PS-/A-

B+
B–

Z+
Z–

2
7

1
6

12
11

5
10

4
9

3
8

PG Magnetic 
signal input
（Non-provincial 
line encoder）

PG Position signal 
input
（Provinvical 
line/Absolute 
encoder）

CN2

DO4

+24V

+24V

+24V

+24V

COM

COM

COM

COM

37 OCZ

+24V

Encoder zero output

COM

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

1/4W 2KΩ

14

CN1 CN1

CN1

VCC 24V

0V

8/23
11

13SIGN-

PULSE-

PULLHI

CN1
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معرفی ترمینال های سرو درایو برای توان های زیر 3 کیلو وات :

: 1 CON سیگنال های ورودی و خروجی مربوط به پورت

  
 

16 
 

 

187 V –  242 V(-15% ～ 10%) 50/60Hz 

The maximum inrush current is 20A。 
 

 

 

 م�ار ق�رتت�مین�ل ه�ی تغ�یه 

 

 

L1 , L2 , 

L3 

 U , V , W ت�مین�ل ه�ی اتص�ل به م�ت�ر 

 L1C , L2C ت�مین�ل ه�ی تغ�یه م�ار ف�م�ن  ولت ٢٢٠تکف�ز 

B - P �ت�مین�ل ه�ی نصب مق�ومت ت�م B , P 

 

 

 : CON 1پ�رت سیگن�ل ه�ی ورودی و خ�وجی م�ب�ط به 
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2.3 Wiring port definition (200W-3kW) 
2.3.1 Strong power terminals instructions 
 

Terminal Signal Name Function 
L1 The main circuit power input 

single phase or three phase 
interface terminal 

187V - 242V(-15%～10%)  50/60Hz 
The maximum inrush current is 20A。 L2 

L3 
U 

Servo motor connection 
terminal Connect Correspondingly to servo motor’s Ｕ、Ｖ、Ｗ V 

W 
L1C Control circuit power input 

terminal 
Single phase AC200V ～ 230V （ -15 ～ +10% ） 
50Hz/60Hz L2C 

B 
External regenerate resistor 

connection terminal 

Servo built-in regenerative resistor under factory 
setting, B-P is disconnected. If regenerative power is 
insufficient connect an external braking resistor 
between B-P. P 

 

2.3.2 Input and output signal connector (CN1) terminal definition 
Pin number 
of interface 

terminal 

Signal 
name  

Function Description Pin number 
of interface 

terminal 

Signal name Function Description 

1 DO2+ Digital signal 2 output + 2 DO3+ Digital signal 3 output + 
3 DO4+ Digital signal 4 output + 4 DO5+ Digital signal 5 output + 
5 DO6+ Digital signal 6 output + 6 DO7+ Digital signal 7 output + 
7 DO8+ Digital signal 8 output + 8 PULLHI Instruction pulse outside 

source’s input interface 
9 COM- Interior 24V power gnd 10 Pulse + Instruction pulse input + 
11 Pulse - Instruction pulse input - 12 Sign + Instruction symbol input + 
13 Sign -  Instruction symbol input - 14 GND Command ground 
15 +24V Interior 24V power positive 16 DO- Digital signal output - 
17 DO1+ Digital signal 1 output + 18 DI7- Digital signal 7 inpur - 
19 DI5- Digital signal 5 input - 20 DI9 - Digital signal 9 input - 
21 D18 - Digital signal 8 input - 22 DI2 - Digital signal 2 input - 
23 PULLHI External power input for 

instruction pulse 
24 PZO- PG frequency division output Z 

signal- 
25 PZO+ PG frequency division output Z 

signal + 
26 PBO- PG frequency division output B 

signal - 
27 PBO+ PG frequency division output B 

signal + 
28 PAO- PG frequency division output A 

signal - 
29 PAO+ PG frequency division output A 

signal+ 
30 AI2 Analog 2 input 

31 COM + External 24V power 32 DI1 - Digital signal 1 input - 
33 DI6 - Digital signal 6 input - 34 DI3 - Digital signal 3 input - 
35 AO1 Analog ouptut 1 36 DI4 - Digital signal 4 input - 
37 OCZ Encoder zero point output 38 +5V 5V power + 
39 HSIGH - High speed pulse instruction 

symbol input - 
40 HSIGH + High speed pulse instruction 

symbol input + 
41 HPULSE- High speed pulse instruction 

input- 
42 HPULSE+ High speed pulse instruction 

input+ 
43 AI1 Analog 1 input 44 GND Common ground 

(Note)Please make input and output signals connect to the connector with cable shielding, servo unit side 
connects to the FG(frame ground).  
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+24V GND
15

SIGN- SIGN+ PULSE- PULSE+ COM- PULLHI DO8+ DO7+ DO6+ DO5+ DO4+ DO3+ DO2+
1

AI2 PA0+
30

PAO- PBO+ PBO- PZO+ PZO- PULLHI DI2- DI8- DI9- DI5- DI7- DO1+ DO-
16

GND AI1
44

HPULSE+ HPULSE- HSIGN+ HSIGN- +5V OCZ DI4- AO1 DI3- DI6- DI1- COM+
31

 

2.3.3 Encoder signal connection（（CN2））terminal definition. 
2.3.3.1 Incremental encoder interface definition： 
 
 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Signal 

name 
Function description 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Sign

al 

name  

Function description 

1 *PGV+ Magnetic signal V signal + 2 *PGU+ Magnetic signal U signal + 

3 PGZ+ Differential signal Z signal + 4 PGB + Differential signal B signal + 

5 PGA+ Differential signal A signal + 6 *PGV- Magnetic signal V signal - 

7 *PGU- Magnetic signal U signal- 8 PGZ - Differential signal Z signal - 

9 PGB- Differential signal B signal - 10 PGA - Differential signal A signal - 

11 *PGW- Magnetic signal W signal - 12 *PGW+ Magnetic signal W signal+ 

13 +5V 5V power + 14 GND Common ground 

15      

 

Note: Please connect the shielded wire to the DB15 metal shell,The magnetic pole signal is floating 

when connected to the wire-saving encoder 
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سیگنال های مربوط به پورت CN2 ) انکدر ) :
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+24V GND
15

SIGN- SIGN+ PULSE- PULSE+ COM- PULLHI DO8+ DO7+ DO6+ DO5+ DO4+ DO3+ DO2+
1

AI2 PA0+
30

PAO- PBO+ PBO- PZO+ PZO- PULLHI DI2- DI8- DI9- DI5- DI7- DO1+ DO-
16

GND AI1
44

HPULSE+ HPULSE- HSIGN+ HSIGN- +5V OCZ DI4- AO1 DI3- DI6- DI1- COM+
31

 

2.3.3 Encoder signal connection（（CN2））terminal definition. 
2.3.3.1 Incremental encoder interface definition： 
 
 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Signal 

name 
Function description 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Sign

al 

name  

Function description 

1 *PGV+ Magnetic signal V signal + 2 *PGU+ Magnetic signal U signal + 

3 PGZ+ Differential signal Z signal + 4 PGB + Differential signal B signal + 

5 PGA+ Differential signal A signal + 6 *PGV- Magnetic signal V signal - 

7 *PGU- Magnetic signal U signal- 8 PGZ - Differential signal Z signal - 

9 PGB- Differential signal B signal - 10 PGA - Differential signal A signal - 

11 *PGW- Magnetic signal W signal - 12 *PGW+ Magnetic signal W signal+ 

13 +5V 5V power + 14 GND Common ground 

15      

 

Note: Please connect the shielded wire to the DB15 metal shell,The magnetic pole signal is floating 

when connected to the wire-saving encoder 
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+24V GND
15

SIGN- SIGN+ PULSE- PULSE+ COM- PULLHI DO8+ DO7+ DO6+ DO5+ DO4+ DO3+ DO2+
1

AI2 PA0+
30

PAO- PBO+ PBO- PZO+ PZO- PULLHI DI2- DI8- DI9- DI5- DI7- DO1+ DO-
16

GND AI1
44

HPULSE+ HPULSE- HSIGN+ HSIGN- +5V OCZ DI4- AO1 DI3- DI6- DI1- COM+
31

 

2.3.3 Encoder signal connection（（CN2））terminal definition. 
2.3.3.1 Incremental encoder interface definition： 
 
 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Signal 

name 
Function description 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Sign

al 

name  

Function description 

1 *PGV+ Magnetic signal V signal + 2 *PGU+ Magnetic signal U signal + 

3 PGZ+ Differential signal Z signal + 4 PGB + Differential signal B signal + 

5 PGA+ Differential signal A signal + 6 *PGV- Magnetic signal V signal - 

7 *PGU- Magnetic signal U signal- 8 PGZ - Differential signal Z signal - 

9 PGB- Differential signal B signal - 10 PGA - Differential signal A signal - 

11 *PGW- Magnetic signal W signal - 12 *PGW+ Magnetic signal W signal+ 

13 +5V 5V power + 14 GND Common ground 

15      

 

Note: Please connect the shielded wire to the DB15 metal shell,The magnetic pole signal is floating 

when connected to the wire-saving encoder 
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PGA+ PGB+ PGZ+ *PGU+ *PGV+
1

PGA- PGB- PGZ- *PGU- *PGV-
6

- GND +5V *PGW+ *PGW-
11

5

10

15

 
2.3.3.2 Bus-type encoder interface definition： 
 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Signal 

name 
Function description 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Signal 

name  
Function description 

1   2   

3   4   

5 PS + Bus differential signal input + 6   

7   8   

9 VB+ Battery + 10 PS- Bus differential signal input- 

11   12   

13 + 5V 5V power 14 GND/VB- Common ground/Battery- 

15      

Note: Please connect the shielded wire to the DB15 metal shell 

 

PS+ - - - -
1

PS- - - - -
6

- VB-/GND +5V - -
11

5

10

15

 
 

 

 

 
 

19 

PGA+ PGB+ PGZ+ *PGU+ *PGV+
1

PGA- PGB- PGZ- *PGU- *PGV-
6

- GND +5V *PGW+ *PGW-
11

5

10

15

 
2.3.3.2 Bus-type encoder interface definition： 
 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Signal 

name 
Function description 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Signal 

name  
Function description 

1   2   

3   4   

5 PS + Bus differential signal input + 6   

7   8   

9 VB+ Battery + 10 PS- Bus differential signal input- 

11   12   

13 + 5V 5V power 14 GND/VB- Common ground/Battery- 

15      

Note: Please connect the shielded wire to the DB15 metal shell 

 

PS+ - - - -
1

PS- - - - -
6

- VB-/GND +5V - -
11

5

10

15
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PGA+ PGB+ PGZ+ *PGU+ *PGV+
1

PGA- PGB- PGZ- *PGU- *PGV-
6

- GND +5V *PGW+ *PGW-
11

5

10

15

 
2.3.3.2 Bus-type encoder interface definition： 
 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Signal 

name 
Function description 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Signal 

name  
Function description 

1   2   

3   4   

5 PS + Bus differential signal input + 6   

7   8   

9 VB+ Battery + 10 PS- Bus differential signal input- 

11   12   

13 + 5V 5V power 14 GND/VB- Common ground/Battery- 

15      

Note: Please connect the shielded wire to the DB15 metal shell 

 

PS+ - - - -
1

PS- - - - -
6

- VB-/GND +5V - -
11

5

10

15
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: CN3 سیگنال های مربوط به پورت ارتباطی

شماره بندی کابل های انکدر و قدرت سرو :
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2.3.4 Communication signal connector（（CN3））terminal definitions 
 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Signal 

name 
Function Description 

Pin number 

of 

interface 

terminal 

Signal 

name  
Function Description 

1 RS232R RS232 receiving line 2 RS232T RS232 output line 

3 RS485+ RS485+ insert 4 RS485- RS485- insert 

5 GND Ground 6 NC - 

7 NC - 8 GND Ground 

RR
SS
22
33
22
RR

RR
SS
22
33
22
TT

RR
SS
44
88
55
++

RR
SS
44
88
55
--

GG
NN
DD

-- --
GG
NN
DD

 

2.4 Connector interface (4.5kW-18.5kW) 
2.4.1 Strong power terminals instructions. 
Terminal symbol  Signal Name Function  

R The main circuit power input 
single-phase or three-phase 
interface terminal 

323-418V (-15%~10%) 50/60Hz 
The maximum inrush current is 20A S 

T 
U Servo motor connection 

terminals 
Connect correspondingly to servo motor’s U,V,W 

V 
W 
- Bus voltage -  

PB External regenerative resistor 
connection terminals  

Connect an external regenerative resistor; 
+ 

 
2.4.2 Input and output signal connection (CN1,CN2,CN5) terminal definition 
1)CN1 
Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description 

1 COM- Interior 24V power GND 2 DI1 Digital signal 1 input 
3 DI2 Digital signal 2 input 4 DI3 Digital signal 3 input 
5 DI4 Digital signal 4 input 6 DI5 Digital signal 5 input 
7 DI6 Digital signal 6 input 8 DI7 Digital signal 7 input 
9 DI8 Digital signal 8 input 10 DI9 Digital signal 9 input 
11 COM+ Outside 24V power 12 24V+ Interior 24V power positive 
13 AI1 Analog 1 input 14 GND GND 
15      

 
2) CN2 
Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description 

1 SIGN+ Instruction symbol input+ 2 SIGN- Instruction symbol input- 
3 PULLHI Instruction pulse outside 

source’s input interface 
4 PULSE+ Instruction pulse input+ 

5 PULSE- Instruction pulse input- 6 DO5- Digital signal 5 output- 
7 DO5+ Digital signal 5 output+ 8 DO4- Digital signal 4 output- 
9 DO4+ Digital signal 4 output+ 10 DO3- Digital signal 3 output- 
11 DO3+ Digital signal 3 output+ 12 DO2- Digital signal 2 output- 
13 DO2+ Digital signal 2 output+ 14 DO1- Digital signal 1 output- 
15 DO1+ Digital signal 1 output+    

Power cable and encoder cable

Model: SY-DL  040-A -3 (-T)
① ② ③ ④ ⑤ ⑥

①SANYU drive
③Motor power：020:200W;040:400W;075:750W;100:1kW;150:1.5kW;
               200:2.0kW;300:3kW;450:4.5kW;550:5.5kW;750:7.5kW    
④Connector：A:Plastic connector;H:Aviation connector:
             F:Waterproof connector
⑤Length：3:3M;5:5M;7:7M;10:10M
⑥Flexible towline

②:Power cable

Model:SY-BM 040 S-A -3 (-T)
① ② ③ ④⑤⑥ ⑦

①SANYU drive
③Motor power：020:200W;040:400W;075:750W;100:1kW;150:1.5kW;
               200:2.0kW;300:3kW;450:4.5kW;550:5.5kW;750:7.5kW    
④Encoder model：B:Normal;S:Provincial line;J:17bit/23bit
⑤Connector：A:Plastic connector;H:Aviation connector;
             F:Waterproof connector
⑥Length：3:3M;5:5M;7:7M;10:10M
⑦Flexible towline

②:Encoder cable
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Provincial linear encoder

Absolute encoder

DB15
No. Definition No.
1 A+ 5
2 B+ 4
3 Z+ 3
4 A- 10
5 B- 9
6 Z- 8
7 5V 13
8 GND 14
9 PE metal shell

Plastic connector

DB15
No. Definition Definition
1 E+
2 E-
3
4 SD+ 5
5 SD- 10
6
7 5V 13
8 GND 14
9 PE metal shell

Plastic connector

Nameplate

Encoder cable definition

22

Provincial linear encoder

Absolute encoder

Non-provincial linear encoder

DB15
No. Definition No.
1 PE metal shell
2 5V 13
3 GND 14
4 A+ 5
5 B+ 4
6 Z+ 3
7 A- 10
8 B- 9
9 Z- 8

Aviation connector

DB15
No. Definition No.
1 PE metal shell
2 E-
3 E+
4 SD- 10
5 GND 14
6 SD+ 5
7 5V 13

Aviation connector

DB15
No. Definition No.
1 PE metal shell
2 5V 13
3 GND 14
4 A+ 5
5 B+ 4
6 Z+ 3
7 A- 10
8 B- 9
9 Z- 8

10 U+ 2
11 V+ 1
12 W+ 12
13 U- 7
14 V- 6
15 W- 8

Aviation connector

No. Definition
1 U
2 V
3 W
4 PE

Plastic connector

No. Definition
1 PE
2 U
3 V
4 W

Aviation connector

Power cable definition
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معرفی ترمینال های سرو درایو برای توان های 3 کیلو وات تا 18 کیلو وات :

CN1 1-پورت

CN2 2-پورت
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 کیل� وات : ١٨کیل� وات ت�  ٣مع�فی ت�مین�ل ه�ی س�و درای� ب�ای ت�ان ه�ی 

323-418V (-15%�10%) 50/60Hz 

The maximum inrush current is 20A 

 L1 , L2 , L3 ت�مین�ل ه�ی تغ�یه م�ار ق�رت

 U , V , W ت�مین�ل ه�ی اتص�ل به م�ت�ر 

 L1C , L2C ت�مین�ل ه�ی تغ�یه م�ار ف�م�ن ولت ٢٢٠تکف�ز 

 + , PB ت�مین�ل ه�ی نصب مق�ومت ت�م� اتص�ل مق�ومت

 - ب�س منفی ب�ای اتص�ل ی�نیت –پ�یه ه�ی + و 

 

 

 : CN1پ�رت -١
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2.3.4 Communication signal connector（（CN3））terminal definitions 
 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Signal 

name 
Function Description 

Pin number 

of 

interface 

terminal 

Signal 

name  
Function Description 

1 RS232R RS232 receiving line 2 RS232T RS232 output line 

3 RS485+ RS485+ insert 4 RS485- RS485- insert 

5 GND Ground 6 NC - 

7 NC - 8 GND Ground 

RR
SS
22
33
22
RR

RR
SS
22
33
22
TT

RR
SS
44
88
55
++

RR
SS
44
88
55
--

GG
NN
DD

-- --
GG
NN
DD

 

2.4 Connector interface (4.5kW-18.5kW) 
2.4.1 Strong power terminals instructions. 
Terminal symbol  Signal Name Function  

R The main circuit power input 
single-phase or three-phase 
interface terminal 

323-418V (-15%~10%) 50/60Hz 
The maximum inrush current is 20A S 

T 
U Servo motor connection 

terminals 
Connect correspondingly to servo motor’s U,V,W 

V 
W 
- Bus voltage -  

PB External regenerative resistor 
connection terminals  

Connect an external regenerative resistor; 
+ 

 
2.4.2 Input and output signal connection (CN1,CN2,CN5) terminal definition 
1)CN1 
Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description 

1 COM- Interior 24V power GND 2 DI1 Digital signal 1 input 
3 DI2 Digital signal 2 input 4 DI3 Digital signal 3 input 
5 DI4 Digital signal 4 input 6 DI5 Digital signal 5 input 
7 DI6 Digital signal 6 input 8 DI7 Digital signal 7 input 
9 DI8 Digital signal 8 input 10 DI9 Digital signal 9 input 
11 COM+ Outside 24V power 12 24V+ Interior 24V power positive 
13 AI1 Analog 1 input 14 GND GND 
15      

 
2) CN2 
Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description 

1 SIGN+ Instruction symbol input+ 2 SIGN- Instruction symbol input- 
3 PULLHI Instruction pulse outside 

source’s input interface 
4 PULSE+ Instruction pulse input+ 

5 PULSE- Instruction pulse input- 6 DO5- Digital signal 5 output- 
7 DO5+ Digital signal 5 output+ 8 DO4- Digital signal 4 output- 
9 DO4+ Digital signal 4 output+ 10 DO3- Digital signal 3 output- 
11 DO3+ Digital signal 3 output+ 12 DO2- Digital signal 2 output- 
13 DO2+ Digital signal 2 output+ 14 DO1- Digital signal 1 output- 
15 DO1+ Digital signal 1 output+    

 

 
 

20 

2.3.4 Communication signal connector（（CN3））terminal definitions 
 

Pin 

number of 

interface 

terminal 

Signal 

name 
Function Description 

Pin number 

of 

interface 

terminal 

Signal 

name  
Function Description 

1 RS232R RS232 receiving line 2 RS232T RS232 output line 

3 RS485+ RS485+ insert 4 RS485- RS485- insert 

5 GND Ground 6 NC - 

7 NC - 8 GND Ground 

RR
SS
22
33
22
RR

RR
SS
22
33
22
TT

RR
SS
44
88
55
++

RR
SS
44
88
55
--

GG
NN
DD

-- --
GG
NN
DD

 

2.4 Connector interface (4.5kW-18.5kW) 
2.4.1 Strong power terminals instructions. 
Terminal symbol  Signal Name Function  

R The main circuit power input 
single-phase or three-phase 
interface terminal 

323-418V (-15%~10%) 50/60Hz 
The maximum inrush current is 20A S 

T 
U Servo motor connection 

terminals 
Connect correspondingly to servo motor’s U,V,W 

V 
W 
- Bus voltage -  

PB External regenerative resistor 
connection terminals  

Connect an external regenerative resistor; 
+ 

 
2.4.2 Input and output signal connection (CN1,CN2,CN5) terminal definition 
1)CN1 
Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description 

1 COM- Interior 24V power GND 2 DI1 Digital signal 1 input 
3 DI2 Digital signal 2 input 4 DI3 Digital signal 3 input 
5 DI4 Digital signal 4 input 6 DI5 Digital signal 5 input 
7 DI6 Digital signal 6 input 8 DI7 Digital signal 7 input 
9 DI8 Digital signal 8 input 10 DI9 Digital signal 9 input 
11 COM+ Outside 24V power 12 24V+ Interior 24V power positive 
13 AI1 Analog 1 input 14 GND GND 
15      

 
2) CN2 
Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description 

1 SIGN+ Instruction symbol input+ 2 SIGN- Instruction symbol input- 
3 PULLHI Instruction pulse outside 

source’s input interface 
4 PULSE+ Instruction pulse input+ 

5 PULSE- Instruction pulse input- 6 DO5- Digital signal 5 output- 
7 DO5+ Digital signal 5 output+ 8 DO4- Digital signal 4 output- 
9 DO4+ Digital signal 4 output+ 10 DO3- Digital signal 3 output- 
11 DO3+ Digital signal 3 output+ 12 DO2- Digital signal 2 output- 
13 DO2+ Digital signal 2 output+ 14 DO1- Digital signal 1 output- 
15 DO1+ Digital signal 1 output+    
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Provincial linear encoder

Absolute encoder

Non-provincial linear encoder

DB15
No. Definition No.
1 PE metal shell
2 5V 13
3 GND 14
4 A+ 5
5 B+ 4
6 Z+ 3
7 A- 10
8 B- 9
9 Z- 8

Aviation connector

DB15
No. Definition No.
1 PE metal shell
2 E-
3 E+
4 SD- 10
5 GND 14
6 SD+ 5
7 5V 13

Aviation connector

DB15
No. Definition No.
1 PE metal shell
2 5V 13
3 GND 14
4 A+ 5
5 B+ 4
6 Z+ 3
7 A- 10
8 B- 9
9 Z- 8
10 U+ 2
11 V+ 1
12 W+ 12
13 U- 7
14 V- 6
15 W- 8

Aviation connector

No. Definition
1 U
2 V
3 W
4 PE

Plastic connector

No. Definition
1 PE
2 U
3 V
4 W

Aviation connector

Power cable definition
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: CN5 3- پورت
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COM-
DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6
DI7
DI8
DI9

COM+
+24V
AI1

GND
-

DO1+
DO1-
DO2+
DO2-
DO3+
DO3-
DO4+
DO4-
DO5+
DO5-

PULSE-
PULSE+
PULLHI
SIGN-
SIGN+

CN1 CN2

1

15

15

1
 

3) CN5 
 
Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description 

1 HPULSE- High speed pulse 
instruction input - 

2 HPULSE+ High speed pulse 
instruction input + 

3 HSIGN- High speed pulse 
instruction symbol input- 

4 HSIGN+ High speed pulse 
instruction symbol input+ 

5 GND GND 6 PAO- PG frequency division 
output A signal- 

7 PBO- PG frequency division 
output B signal- 

8 PZO- PG frequency division 
output Z signal- 

9 NC Not connected 10 NC Not connected 
11 PAO+ PG frequency division 

output A signal+ 
12 PBO+ PG frequency division 

output B signal- 
13 PZO+ PG frequency division 

output Z signal + 
14 GND GND 

15 +5V 5V power +    
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COM-
DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6
DI7
DI8
DI9

COM+
+24V
AI1

GND
-

DO1+
DO1-
DO2+
DO2-
DO3+
DO3-
DO4+
DO4-
DO5+
DO5-

PULSE-
PULSE+
PULLHI
SIGN-
SIGN+

CN1 CN2

1

15

15

1
 

3) CN5 
 
Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description 

1 HPULSE- High speed pulse 
instruction input - 

2 HPULSE+ High speed pulse 
instruction input + 

3 HSIGN- High speed pulse 
instruction symbol input- 

4 HSIGN+ High speed pulse 
instruction symbol input+ 

5 GND GND 6 PAO- PG frequency division 
output A signal- 

7 PBO- PG frequency division 
output B signal- 

8 PZO- PG frequency division 
output Z signal- 

9 NC Not connected 10 NC Not connected 
11 PAO+ PG frequency division 

output A signal+ 
12 PBO+ PG frequency division 

output B signal- 
13 PZO+ PG frequency division 

output Z signal + 
14 GND GND 

15 +5V 5V power +    
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GND HSIGN+ HSIGN- HPULSE+ HPULSE-
1

- - PZO- PBO- PAO-
6

+5V GND PZO+ PBO+ PAO+
11

5

10

15

 
2.4.3 Encoder signal connection (CN3) terminal definition 
 
 
Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description 

1 PGA+/PS+ Differential signal A 
signal +/Bus differential 
signal input + 

2 PGA-/PS- Differential signal A signal 
-/Bus differential signal 
input - 

3 PGB+ Differential signal B 
signal + 

4 PGB- Differential signal B signal 
- 

5 PGZ+ Differential signal Z 
signal + 

6 PGZ- Differential signal Z signal 
- 

7 +5V 5V power+ 8 GND GND 
9 PE Shield wire ground    
 

Note: Please connect the shielded wire to the DB9 metal shell 

 

PGZ+ PGB-/VB+ PGB+ PGA-/PS- PGA+/PS+
1

- GND/VB- +5V PGZ-
6

5

9
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: CN3 4- پورت

: CN6 , CN7  5-  پورت های ارتباطی
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GND HSIGN+ HSIGN- HPULSE+ HPULSE-
1

- - PZO- PBO- PAO-
6

+5V GND PZO+ PBO+ PAO+
11

5

10

15

 
2.4.3 Encoder signal connection (CN3) terminal definition 
 
 
Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description 

1 PGA+/PS+ Differential signal A 
signal +/Bus differential 
signal input + 

2 PGA-/PS- Differential signal A signal 
-/Bus differential signal 
input - 

3 PGB+ Differential signal B 
signal + 

4 PGB- Differential signal B signal 
- 

5 PGZ+ Differential signal Z 
signal + 

6 PGZ- Differential signal Z signal 
- 

7 +5V 5V power+ 8 GND GND 
9 PE Shield wire ground    
 

Note: Please connect the shielded wire to the DB9 metal shell 

 

PGZ+ PGB-/VB+ PGB+ PGA-/PS- PGA+/PS+
1

- GND/VB- +5V PGZ-
6

5

9
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2.4.4 Communication signal connection (CN6, CN7) terminal definitions 
 

 
Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description 

1 RS232R RS232 receiving line 2 RS232T RS232 output line 
3 RS485+ RS485+ insert 4 RS485- RS485- insert 
5 GND Ground  6 CANH CAN+ insert 
7 CANL CAN- insert 8 GND Ground  
Remark: the CN6 and CN7 are the same. 

RR
SS
22
33
22
RR

RR
SS
22
33
22
TT

RR
SS
44
88
55
++

RR
SS
44
88
55
--

GG
NN
DD

-- --
GG
NN
DD

 
2.5 Connector port circuit 

Servo unit’s input output signal and the instruction controller’s connection example is as follows. 
2.5.1 Wiring diagram (200w-3kW) 
(1) Instruction input circuit’s port. 
1. Analog input circuit 
CN1 connector’s 30-44 (the speed instruction input) 、43-14 (the torque instruction input) terminal 
Analog signal is the speed instruction or the torque instruction signal, the input impedance is as follows. 
The speed instruction input: about 14kΩ  
The torque instruction input: about 14kΩ  
The input signal’s maximum allowable voltage is 12V 
 
 
Analog voltage instruction input circuit Analog voltage instruction input circuit(D/A example) 
                           

 

                 

 
 
 
2. Position instruction input circuit 
Command controller side’s command pulse, offset pulse cleared signal’s output circuit, can output from the bus driver, 
open collector output (2 types). Classification is expressed as follows. 
 
Position control differential drive Position control single-end drive 



SY 200
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نحوه وایرینگ کاربرد های مختلف برای توان کمتر از 3 کیلووات  :
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2.4.4 Communication signal connection (CN6, CN7) terminal definitions 
 

 
Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description Pin number 
of interface 
terminal 

Signal name Function description 

1 RS232R RS232 receiving line 2 RS232T RS232 output line 
3 RS485+ RS485+ insert 4 RS485- RS485- insert 
5 GND Ground  6 CANH CAN+ insert 
7 CANL CAN- insert 8 GND Ground  
Remark: the CN6 and CN7 are the same. 

RR
SS
22
33
22
RR

RR
SS
22
33
22
TT

RR
SS
44
88
55
++

RR
SS
44
88
55
--

GG
NN
DD

-- --
GG
NN
DD

 
2.5 Connector port circuit 

Servo unit’s input output signal and the instruction controller’s connection example is as follows. 
2.5.1 Wiring diagram (200w-3kW) 
(1) Instruction input circuit’s port. 
1. Analog input circuit 
CN1 connector’s 30-44 (the speed instruction input) 、43-14 (the torque instruction input) terminal 
Analog signal is the speed instruction or the torque instruction signal, the input impedance is as follows. 
The speed instruction input: about 14kΩ  
The torque instruction input: about 14kΩ  
The input signal’s maximum allowable voltage is 12V 
 
 
Analog voltage instruction input circuit Analog voltage instruction input circuit(D/A example) 
                           

 

                 

 
 
 
2. Position instruction input circuit 
Command controller side’s command pulse, offset pulse cleared signal’s output circuit, can output from the bus driver, 
open collector output (2 types). Classification is expressed as follows. 
 
Position control differential drive Position control single-end drive 

 

 
 

24 

                            

 
The maximum pulse frequency of 
500KHZ (KPPS) 
Susceptible to interference, recommend 
this connection 

                       

 
 
5V wiring  
 

 
It is high pulse connection 

 

 
 
 

External  
24V 

Connection 
NPN  

connection 
 
 
 
 
 

                                   
 

Built in  
24V 

Connection  
NPN  

connection 

 
 
 
 

External  
24V 

Connection 
NPN  

connection 
 
 
 
 
 

                                   
 

Built in  
24V 

Connection  
NPN  

connection 

 
 
(2)The control input circuit’s port 

Explain CN1 connector’s 32、22、34、36、19、33、18 terminal. 
Connected by a relay or open collector transistor circuit. The use of relay connection, select 
the micro current relay, if don’t use the micro current reply, it will lead to poor contact. 
 

Relay circuit example Open collector circuit example 
Servo drive 

  
NPN Connection 

 
PNP Connection 

 
(3)Output circuit’s connection port 

Servo unit’s signal output circuit has the following 3 kinds. 
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The maximum pulse frequency of 
500KHZ (KPPS) 
Susceptible to interference, recommend 
this connection 

                       

 
 
5V wiring  
 

 
It is high pulse connection 

 

 
 
 

External  
24V 

Connection 
NPN  

connection 
 
 
 
 
 

                                   
 

Built in  
24V 

Connection  
NPN  

connection 

 
 
 
 

External  
24V 

Connection 
NPN  

connection 
 
 
 
 
 

                                   
 

Built in  
24V 

Connection  
NPN  

connection 

 
 
(2)The control input circuit’s port 

Explain CN1 connector’s 32、22、34、36、19、33、18 terminal. 
Connected by a relay or open collector transistor circuit. The use of relay connection, select 
the micro current relay, if don’t use the micro current reply, it will lead to poor contact. 
 

Relay circuit example Open collector circuit example 
Servo drive 

  
NPN Connection 

 
PNP Connection 

 
(3)Output circuit’s connection port 

Servo unit’s signal output circuit has the following 3 kinds. 
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1. Differential driver output circuit 
Following, to explain the CN1 connector’s 29-28 (A phase signal)、27-26 (B phase signal) 、
25-24 (Z phase signal)、25-24 (Z phase signal) signals. 
Conduct 2 phase (A phase、B phase)transform output signal (OA+，OA-，OB+，OB-) for the 
encoder's serial data and the origin of the pulse signal(OZ+，OZ-)is output by the bus driver 
circuit. in general, use when the servo unit by speed control, constituting position control at 
the side of command controller. when at the side of command controller, please receive using 
the bus receiver circuit. 
2. Photoelectric encoder's output circuit 
Servo alarm(ALM)、servo ready(/S-RDY)and other output signals related with the output 
circuit signal, and is connected by the relay or the PLC receiver. 
 

Relay circuit example PLC example 

 

    Servo Drive                  PLC 

 

(NOTE) Photoelectric encoder's maximum allowable voltage current capacity is as follows. 
Maximum voltage：DC30V   Maximum current：DC50mA 

2.5.2 Wiring diagram(4.5kW-18.5kW) 

1. Analog input circuit 
CN1 connector’s 13-14 (the speed instruction input) 、15-14 (the torque instruction input) terminal 
Analog signal is the speed instruction or the torque instruction signal, the input impedance is as follows. 
The speed instruction input: about 14kΩ  
The torque instruction input: about 14kΩ  
The input signal’s maximum allowable voltage is 12V 
Analog voltage instruction input circuit Analog voltage instruction input circuit(D/A example) 
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نحوه وایرینگ کاربرد های مختلف برای توان بالاتر از 3 کیلووات :
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1. Differential driver output circuit 
Following, to explain the CN1 connector’s 29-28 (A phase signal)、27-26 (B phase signal) 、
25-24 (Z phase signal)、25-24 (Z phase signal) signals. 
Conduct 2 phase (A phase、B phase)transform output signal (OA+，OA-，OB+，OB-) for the 
encoder's serial data and the origin of the pulse signal(OZ+，OZ-)is output by the bus driver 
circuit. in general, use when the servo unit by speed control, constituting position control at 
the side of command controller. when at the side of command controller, please receive using 
the bus receiver circuit. 
2. Photoelectric encoder's output circuit 
Servo alarm(ALM)、servo ready(/S-RDY)and other output signals related with the output 
circuit signal, and is connected by the relay or the PLC receiver. 
 

Relay circuit example PLC example 

 

    Servo Drive                  PLC 

 

(NOTE) Photoelectric encoder's maximum allowable voltage current capacity is as follows. 
Maximum voltage：DC30V   Maximum current：DC50mA 

2.5.2 Wiring diagram(4.5kW-18.5kW) 

1. Analog input circuit 
CN1 connector’s 13-14 (the speed instruction input) 、15-14 (the torque instruction input) terminal 
Analog signal is the speed instruction or the torque instruction signal, the input impedance is as follows. 
The speed instruction input: about 14kΩ  
The torque instruction input: about 14kΩ  
The input signal’s maximum allowable voltage is 12V 
Analog voltage instruction input circuit Analog voltage instruction input circuit(D/A example) 
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2.Position instruction input circuit 
 
Position control differential drive Position control single-end drive 

 
The maximum pulse frequency of 
500KHZ (KPPS) 
Susceptible to interference, 
recommend this connection 

 
5V wiring 

 
It is high speed pulse connection 
The connector is on CN5 

 
 
 
 

External  
24V 

Connection 
NPN  

connection 
 
 
 
 
 

                                   
 

Built in  
24V 

Connection  
NPN  

connection 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

External  
24V 

Connection 
NPN  

connection 
 
 
 
 
 

                                   
 

Built in  
24V 

Connection  
NPN  

connection 
 
 

Command controller side’s command pulse, offset pulse cleared signal’s output circuit, can output from the bus driver, 
open collector output (2 types). Classification is expressed as follows. 
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(2) Control input circuit connector 

Explain CN1 connector’s 2、3、4、5、6、7、9、10 terminal. 
Connected by a relay or open collector transistor circuit. The use of relay connection, select the micro current 
relay, if don’t use the micro current reply, it will lead to poor contact. 

 
 
Relay circuit example Open collector circuit example 

Servo Drive 

 

 
NPN connection 

 
PNP connection 

(3) Output circuit connector 
There are 3 types of output signal circuit: 
1. Differential driver output circuit 

Following, to explain the CN1 connector’s 11-6 (A phase signal)、12-7 (B phase signal) 、13-8 (Z 
phase signal)signals. 
Conduct 2 phase (A phase、B phase)transform output signal (OA+，OA-，OB+，OB-) for the encoder's 
serial data and the origin of the pulse signal(OZ+，OZ-)is output by the bus driver circuit. in general, 
use when the servo unit by speed control, constituting position control at the side of command 
controller. when at the side of command controller, please receive using the bus receiver circuit. 

2.Photoelectric encoder's output circuit 
Servo alarm(ALM)、servo ready(/S-RDY)and other output signals related with the output 
circuit signal, and is connected by the relay or the PLC receiver. 

Relay circuit example PLC example 

 

 

(NOTE) Photoelectric encoder's maximum allowable voltage、current capacity is as follows. 
Maximum voltage：DC30V Maximum current：DC50mA 
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(2) Control input circuit connector 

Explain CN1 connector’s 2、3、4、5、6、7、9、10 terminal. 
Connected by a relay or open collector transistor circuit. The use of relay connection, select the micro current 
relay, if don’t use the micro current reply, it will lead to poor contact. 

 
 
Relay circuit example Open collector circuit example 

Servo Drive 

 

 
NPN connection 

 
PNP connection 

(3) Output circuit connector 
There are 3 types of output signal circuit: 
1. Differential driver output circuit 

Following, to explain the CN1 connector’s 11-6 (A phase signal)、12-7 (B phase signal) 、13-8 (Z 
phase signal)signals. 
Conduct 2 phase (A phase、B phase)transform output signal (OA+，OA-，OB+，OB-) for the encoder's 
serial data and the origin of the pulse signal(OZ+，OZ-)is output by the bus driver circuit. in general, 
use when the servo unit by speed control, constituting position control at the side of command 
controller. when at the side of command controller, please receive using the bus receiver circuit. 

2.Photoelectric encoder's output circuit 
Servo alarm(ALM)、servo ready(/S-RDY)and other output signals related with the output 
circuit signal, and is connected by the relay or the PLC receiver. 

Relay circuit example PLC example 

 

 

(NOTE) Photoelectric encoder's maximum allowable voltage、current capacity is as follows. 
Maximum voltage：DC30V Maximum current：DC50mA 
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کار با پنل اپراتوری :

جدول مقاومت و یونیت مورد نیاز سرو درایو :
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 ا پنل اپراتوری :بکار 

 

  جهت انتخاب مد نمایش پنل و لغو تغییرات در پارامتر ها میباشد

  برای انتخاب پارامتر ها و تنظیم مقادیر

 
برای افزایش مقادیر و در حالت جاگ به عنوان راستگرد استفاده 

 میشود

 

 
برای کاهش مقادیر و در حالت جاگ به عنوان چپگرد استفاده 

 میشود

   
 

 
 برای جا به جایی بین بیت ها
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2.6 Introduction of external brake resistor 
Model Input current, 

voltage
Output current, 

voltage Brake Imax Built-in External 
min

Resistance / 
power

SY200-40A-2 1PH 5.5A 
220VAC

3PH 2.8A 
0~200VAC 20A 90Ω/50W

SY200-75A-2 1PH 10.9A 
220VAC

3PH 5.5A 
0~200VAC 20A 90Ω/50W

SY200-100A-2

3PH 8.7A 
220VAC 3PH 7.6A 

0~200VAC 40A 30Ω/120W1PH 15.1A 
220VAC

SY200-150A-2

3PH 11A 
220VAC 3PH 9.6A 

0~200VAC 40A 30Ω/120W1PH 19.1A 
220VAC

SY200-200A-2

3PH 13.3A 
220VAC 3PH 11.6A

0~200VAC 40A 30Ω/120W1PH 23.1A 
220VAC

SY200-300A-2

3PH 17.2A
220VAC 3PH 15A

0~200VAC 25A ＞25Ω 30Ω/300W1PH 28.2A
220VAC

SY200-200A-4 3PH 6.9A 
380VAC

3PH 6.0A 
0~360VAC 15A ＞50Ω 100Ω/300W

SY200-300A-4 3PH 10.3A
380VAC

3PH 9.0A 
0~360VAC 15A ＞50Ω 100Ω/300W

SY200-450A-4 3PH 14.8A 
380VAC

3PH 12.9A 
0~360VAC 25A ＞30Ω 50Ω/500W

SY200-550A-4 3PH 18.9A 
380VAC

3PH 16.5A 
0~360VAC 25A ＞30Ω 40Ω/600W

SY200-750A-4 3PH 29.5A 
380VAC

3PH 25.7A 
0~360VAC 50A ＞15Ω 25Ω/1000W

SY200-11kA-4 3PH 37.8A 
380VAC

3PH 33.0A 
0~360VAC 50A ＞15Ω 25Ω/1000W

SY200-15kA-4 3PH 51.7A
380VAC

3PH 45A
0~360VAC 100A ＞10Ω 20Ω/1200W

SY200-18kA-4 3PH 57.5A
380VAC

3PH 50A
0~360VAC 100A ＞10Ω 20Ω/1200W



23

تنظیمات اتو تیونینگ سرو موتور :

تنظیمات مربوط به اینرسی و دقت دستگاه :

بــرای انجــام ایــن عملیــات در ابتــدا از متوقــف بــودن آن اطمینــان حاصــل کنیــد . ســپس در صورتــی کــه 
مــدل موتــور اشــتباه بــود طبــق دســتورات زیــر وارد نماییــد . اشــتباه بــودن تنظیــم  پارامتــر هــای موتــور ســبب 

فرســودگی آن بــه مــرور زمــان خواهــد شــد .

بعــد از انجــام ایــن عملیــات در آخــر ارور Er.320  ظاهــر خواهــد شــد . یکبــار دســتگاه را ریســت کنیــد درســت 
میشــود . چنانچــه ارور همچنــان روی صفحــه نمایشــگر مانــده  بــود جــای دو فــاز V , W  را بــا یکدیگــر عــوض 

کنیــد .
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selection". User parameters setting is the function to adjust the parameters data within a certain range to 
change. Function selection is to choose the function of every digit that already assigned to the panel 
operator. 
3.3 User parameter setting 
(1) Parameter setting

(A) The following shows the operating steps of the user parameter
P07-00's contents (speed loop gain) from "25.0" change to "30.0" 

(B) This manual’s user parameters representation

This manual describes the user parameters by the following format. 
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4.2 Load inertia self-learning 

         
        
 
 
 
 

 
Instruction： 
*If on the default condition that P07-15=1,as inertia radio is too small that cause the actual speed can't match the 
command, identify failure. This moment, we shall set a reasonable value to P07-15, preset value shall start at 5 times, 
gradually increasing to a appropriate value which can make identify successfully.  
*Off-line inertia identify model, generally suggest to use triangle wave mode, if appear some occasion that identification 
is not good, then we can use step rectangular wave mode.  
*When P08-05=1,we shall notice mechanical travel, prevent the accident may be caused by over range during Off-line 
inertia identification. 
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ب� استف�ده از کلی� م� ت�ابع را در 

 صفحه نم�یشگ� انتخ�ب میکنیم

  

ب� استف�ده از کلی� ه�ی ب�� و پ�یین 

شم�ره ت�بع م�رد نظ� را انتخ�ب 

 میکنیم

  

 DATA/SHIFTکلی�  نگه داشتنب� 

ث�نیه کلمه ج�گ در  ٢به م�ت 

 صفحه نم�یشگ� ظ�ه� میش�د

  

 ٢ب� نگه داشتن کلی� م� به م�ت 

ث�نیه ح�لت ج�گ اعم�ل ش�ه و س�و 

 می�ود RUNبه ح�لت 

  

ب� کلی� ه�ی ب�� و پ�یین میت�ان 

س�و م�ت�ر را در ح�لت راستگ�د و 

چپگ�د تست ک�د  . کلی� ب�� جهت 

 کلی� پ�یین جهت چپگ�دراستگ�د و 

 

 

 

ب� زدن کلی� م� میت�ان ح�لت ج�گ را 

مت�قف ک�ده و وارد تنظیم�ت پ�رامت� 

 ه� ش�

  

 

 ب�ای تنظیم س�عت ج�گ :

 P05-04 س�عت ج�گ  ٠ – ٣٠٠٠ میب�ش� ١٠٠مق�ار پیشف�ض 

 

 کنت�ل پ�زیشنینگ : م� پ�رامت� ه�ی  مهم در

 

 

 ٠مق�ار پیشف�ض روی 

 پ�لس: ف�م�ن ٠

 : مق�ار استپ ( م�حله ) داده ش�ه١

 : ف�م�ن چن� م�قعیتی داده ش�ه٢

 

 منبع ف�م�ن پ�زیشنینگ

 

 

P04-00 

 

 ٠مق�ار پیشف�ض روی 

 : دای�کشن + پ�لس ( ح�لت مثبت )٠

 : دای�کشن + پ�لس ( ح�لت منفی )١

  B+ ف�ز  A: ف�ز ٢

٣ :CW + CCW 

 

 نح�ه ف�م�ن پ�لس

 

P04-15 

 

 مق�ار پیشف�ض 

٨٣٨٨٦٠٨  

 

1～

1073741824  

 P04-07 ١مق�ار ص�رت گی�بکس 

 

 مق�ار پیشف�ض

١٠٠٠٠ 

 

1～

1073741824   

 P04-09 ١مق�ار مخ�ج گی�بکس 

 مق�ار پیشف�ض

٨٣٨٨٦٠٨ 

 

1～

1073741824   

 P04-11 ٢مق�ار ص�رت گی�بکس 

 مق�ار پیشف�ض

١٠٠٠٠ 

 

1～

1073741824  

 P04-13 ٢مق�ار مخ�ج گی�بکس 

 پیشف�ضمق�ار 

٠ 

0 – 6553.5 MS فیلت� زم�نی پ�یین گ�ر م�تبه اول P04-04 

مراحل جاگ کردن سرو درایو :

برای تنظیم سرعت جاگ :

پارامتر های  مهم در مد کنترل پوزیشنینگ :
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با زدن کلید مد میتوان حالت جاگ را 
متوقف کرده و وارد تنظیمات پارامتر 

 ها شد

  

 

 برای تنظیم سرعت جاگ :

 100مقدار پیشفرض 
 میباشد

 P05-04 سرعت جاگ  0 – 3000

 

 پوزیشنینگ : کنترل مد پارامتر های  مهم در

  
  

  0ممققدداارر  پپییششففررضض  رروویی  

  ::  ففررمماانن  پپااللسس0
  ::  ممققدداارر  ااسستتپپ  ))  ممررححللهه  ((  ددااددهه  ششددهه1
  ::  ففررمماانن  چچنندد  ممووققععییتتیی  ددااددهه  ششددهه2

  
  

  ممننببعع  ففررمماانن  پپووززییششننییننگگ

 
 

P04-00 

  
  

  0ممققدداارر  پپییششففررضض  رروویی  

 : دایرکشن + پالس ) حالت مثبت (0
 : دایرکشن + پالس ) حالت منفی (1
  B+ فاز  A: فاز 2
3 :CW + CCW 

 
 

 نحوه فرمان پالس

 
 

P04-15 
 

  ممققدداارر  پپییششففررضض  
8388608    

 
1～1073741824   

 P04-07 1مقدار صورت گیربکس 
 

  ممققدداارر  پپییششففررضض
10000  

 
1～1073741824   

 P04-09 1مقدار مخرج گیربکس 

  ممققدداارر  پپییششففررضض
8388608  

 
1～1073741824   

 P04-11 2مقدار صورت گیربکس 

  ممققدداارر  پپییششففررضض
10000  

 
1～1073741824  

 P04-13 2مقدار مخرج گیربکس 

  ممققدداارر  پپییششففررضض
0  

0 – 6553.5 MS فیلتر زمانی پایین گذر مرتبه اول P04-04 

  ممققدداارر  پپییششففررضض
0  

0 – 128 MS  فیلتر زمانی مقدار میانگین حرکت
 موقعیت یابی

P04-06 

 

 نحوه محاسبه گیربکس الکترومغناطیسی :
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 مراحل جاگ کردن سرو درایو :

 

با استفاده از کلید مد توابع را در 
 صفحه نمایشگر انتخاب میکنیم

  

با استفاده از کلید های بالا و پایین 
رد نظر را انتخاب شماره تابع مو

 میکنیم

  

به  DATA/SHIFTکلید  نگه داشتنبا 
ثانیه کلمه جاگ در صفحه  2مدت 

 نمایشگر ظاهر میشود

  

 2با نگه داشتن کلید مد به مدت 
ثانیه حالت جاگ اعمال شده و سرو به 

 میرود RUNحالت 

  

با کلید های بالا و پایین میتوان سرو 
رد و چپگرد موتور را در حالت راستگ

تست کرد  . کلید بالا جهت راستگرد و 
 کلید پایین جهت چپگرد
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 ان�اع ف�م�ن پ�لس :

 

 کنت�ل س�عت :م� پ�رامت� ه�ی مهم در 

 

 

 مق�ار پیشف�ض 

۰ 

 

 : مق�ار داده ش�ه از کی پ�۰

۱ :AI1 

۲ :AI2 

۳ :AI3 ( رزرو ) 

 : ف�م�ن س�عت ج�گ۴

 : ف�م�ن چن� س�عته۵

 

 

 Aمنبع ف�م�ن س�عت 

P05-00 

 مق�ار پیشف�ض 

200 RPM 

-9000 _ +9000 RPM مق�ار س�عت تنظیمی P05-03 

 مق�ار پیشف�ض 

۰ 

0 – 65535 MS مق�ار زم�ن شیب ب�� رون�ه P05-05 

 پیشف�ض مق�ار

۰ 

0 – 65535 MS  مق�ار زم�ن شیب پ�یین

 رون�ه

P05-06 

 مق�ار پیشف�ض

۹۰۰۰ 

0 – 9000 RPM ح�اکث� س�عت P05-07 

 مق�ار پیشف�ض

۹۰۰۰ 

0 – 9000 RPM  مح�وده س�عت جهت

 راستگ�د

P05-08 

 مق�ار پیشف�ض

۹۰۰۰ 

0 – 9000 RPM مح�وده س�عت جهت چپگ�د P05-09 
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نحوه محاسبه گیربکس الکترومغناطیسی :

انواع فرمان پالس :

پارامتر های مهم در مد کنترل سرعت :
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 مق�ار پیشف�ض

٠ 

0 – 128 MS  فیلت� زم�نی مق�ار می�نگین ح�کت

 م�قعیت ی�بی

P04-06 

 

 نح�ه مح�سبه گی�بکس الکت�ومغن�طیسی :

 

 

 ان�اع ف�م�ن پ�لس :

 

 کنت�ل س�عت :م� پ�رامت� ه�ی مهم در 

 

 

 مق�ار پیشف�ض 

٠ 

 

 : مق�ار داده ش�ه از کی پ�٠

١ :AI1 

٢ :AI2 

٣ :AI3 ( رزرو ) 

 : ف�م�ن س�عت ج�گ٤

 : ف�م�ن چن� س�عته٥

 

 

 Aمنبع ف�م�ن س�عت 

P05-00 

 مق�ار پیشف�ض 

200 RPM 

-9000 _ +9000 RPM مق�ار س�عت تنظیمی P05-03 

 مق�ار پیشف�ض 

٠ 

0 – 65535 MS مق�ار زم�ن شیب ب�� رون�ه P05-05 

 پیشف�ض مق�ار

٠ 

0 – 65535 MS  مق�ار زم�ن شیب پ�یین

 رون�ه

P05-06 

 مق�ار پیشف�ض

٩٠٠٠ 

0 – 9000 RPM ح�اکث� س�عت P05-07 

 مق�ار پیشف�ض

٩٠٠٠ 

0 – 9000 RPM  مح�وده س�عت جهت

 راستگ�د

P05-08 

 مق�ار پیشف�ض

٩٠٠٠ 

0 – 9000 RPM مح�وده س�عت جهت چپگ�د P05-09 
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P04-15 Pulse command form 
Setting range  Setting unit Default Power restart 

0～3 1 0 Need  
0—Direction + pulse, positive logic 

1—Direction + pulse, negative logic 

2—A phase + B phase orthogonal pulse, 4 times frequency 

3—CW + CCW 

 

Pulse command form's specific form as following picture: 

 
 

 

P04-07 Numerator of the electronic gear ratio 1  

Setting range Setting unit Default Power restart 

1～1073741824 1 8388608 Don't need 

P04-09 Denominator of the electronic gear ratio 1  
Setting range Setting unit Default     Power restart 
1～1073741824 1 10000 Don't need 

P04-11 Numerator of the electronic gear ratio 2  
Setting range    Setting unit Default Power restart 
1～1073741824 1 8388608 Don't need 

P04-13 Denominator of the electronic gear ratio 2 
Setting range Setting unit Default Power restart 
1～1073741824 1 10000 Don't need 

 

 Electronic gear ratio's main function is make position command pulse zoom in or zoom out,send 

processed value as position reference command to position loop for calculation.If connect motor and 

load by using reduction gear,assume reduction ratio of motor shaft and load machinery side is n/m(motor 

shaft rotate m circles,load shaft rotate n circles),electronic gear ratio's calculation formula as 

follow: 

 
At present,driver support two way electronic gear ratio,switch over by DI terminal input. 
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P04-15 Pulse command form 
Setting range  Setting unit Default Power restart 

0～3 1 0 Need  
0—Direction + pulse, positive logic 

1—Direction + pulse, negative logic 

2—A phase + B phase orthogonal pulse, 4 times frequency 

3—CW + CCW 

 

Pulse command form's specific form as following picture: 

 
 

 

P04-07 Numerator of the electronic gear ratio 1  

Setting range Setting unit Default Power restart 

1～1073741824 1 8388608 Don't need 

P04-09 Denominator of the electronic gear ratio 1  
Setting range Setting unit Default     Power restart 
1～1073741824 1 10000 Don't need 

P04-11 Numerator of the electronic gear ratio 2  
Setting range    Setting unit Default Power restart 
1～1073741824 1 8388608 Don't need 

P04-13 Denominator of the electronic gear ratio 2 
Setting range Setting unit Default Power restart 
1～1073741824 1 10000 Don't need 

 

 Electronic gear ratio's main function is make position command pulse zoom in or zoom out,send 

processed value as position reference command to position loop for calculation.If connect motor and 

load by using reduction gear,assume reduction ratio of motor shaft and load machinery side is n/m(motor 

shaft rotate m circles,load shaft rotate n circles),electronic gear ratio's calculation formula as 

follow: 

 
At present,driver support two way electronic gear ratio,switch over by DI terminal input. 
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پارامتر های مهم در مد کنترل گشتاور :
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 م� کنت�ل گشت�ور :پ�رامت� ه�ی مهم در 

 

 مق�ار پیشف�ض

٠ 

 : مق�ار داده ش�ه از ط�یق پ�رامت�٠

 P06-03 

١ :AI1 

٢ :AI2 

 

 منبع ف�م�ن گشت�ور

P06-00 

 مق�ار پیشف�ض

٠ 

 P06-03 می�ان گشت�ور تنظیمی 300% _ 300%-

مح�وده گشت�ور داخلی در جهت  300% – 0 300%

 راستگ�د

P06-09 

 P06-10 گشت�ور داخلی در جهت چپگ�دمح�وده  300% – 0 300%

مح�وده گشت�ور خ�رجی در جهت  300% – 0 300%

 راستگ�د

P06-11 

 P06-12 مح�وده گشت�ور خ�رجی در جهت چپگ�د 300% – 0 300%

 مق�ار پیشف�ض 

٠ 

 : تنظیم س�عت داخلی ب� پ�رامت� ه�ی٠

 P06-19- P06-20 

پ�رامت� ١ که از  ن�ل�گ  : از ط�یق ورودی ه�ی آ

P06-18 ش�د تنظیم می. 

دیجیتــ�ل ســـــ�عــت  : از ط�یق ورودی هــ�ی٢

پ�رامت� ه�ی  P06-20  P06-19-تنظیمی در 

 .را میت�ان ست ک�د

  نح�ه کنت�ل س�عت در م� کنت�ل گشت�ور

P06-17 

 مق�ار پیشف�ض

٢ 

١ :AI1 

٢ :AI2 

انتخ�ب ورودی آن�ل�گ ب�ای تنظیم 

 س�عت

P06-18 

 مق�ار پیشف�ض

٣٠٠٠ 

0 – 9000 RPM  �مق�ار س�عت در جهت راستگ�د در م

 کنت�ل گشت�ور

P06-19 

 مق�ار پیشف�ض

٣٠٠٠ 

0 – 9000 RPM  �مق�ار س�عت در جهت چپگ�د در م

 کنت�ل گشت�ور

P06-20 
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پارامتر های مهم برای تنظیمات اولیه سرو درایو :
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 م� کنت�ل گشت�ور :پ�رامت� ه�ی مهم در 

 

 مق�ار پیشف�ض

٠ 

 : مق�ار داده ش�ه از ط�یق پ�رامت�٠

 P06-03 

١ :AI1 

٢ :AI2 

 

 منبع ف�م�ن گشت�ور

P06-00 

 مق�ار پیشف�ض

٠ 

 P06-03 می�ان گشت�ور تنظیمی 300% _ 300%-

مح�وده گشت�ور داخلی در جهت  300% – 0 300%

 راستگ�د

P06-09 

 P06-10 گشت�ور داخلی در جهت چپگ�دمح�وده  300% – 0 300%

مح�وده گشت�ور خ�رجی در جهت  300% – 0 300%

 راستگ�د

P06-11 

 P06-12 مح�وده گشت�ور خ�رجی در جهت چپگ�د 300% – 0 300%

 مق�ار پیشف�ض 

٠ 

 : تنظیم س�عت داخلی ب� پ�رامت� ه�ی٠

 P06-19- P06-20 

پ�رامت� ١ که از  ن�ل�گ  : از ط�یق ورودی ه�ی آ

P06-18 ش�د تنظیم می. 

دیجیتــ�ل ســـــ�عــت  : از ط�یق ورودی هــ�ی٢

پ�رامت� ه�ی  P06-20  P06-19-تنظیمی در 

 .را میت�ان ست ک�د

  نح�ه کنت�ل س�عت در م� کنت�ل گشت�ور

P06-17 

 مق�ار پیشف�ض

٢ 

١ :AI1 

٢ :AI2 

انتخ�ب ورودی آن�ل�گ ب�ای تنظیم 

 س�عت

P06-18 

 مق�ار پیشف�ض

٣٠٠٠ 

0 – 9000 RPM  �مق�ار س�عت در جهت راستگ�د در م

 کنت�ل گشت�ور

P06-19 

 مق�ار پیشف�ض

٣٠٠٠ 

0 – 9000 RPM  �مق�ار س�عت در جهت چپگ�د در م

 کنت�ل گشت�ور

P06-20 
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 س�و درای� :پ�رامت� ه�ی مهم ب�ای تنظیم�ت اولیه 

 

 

 

 

 

 مق�ار پیشف�ض

١ 

 :  م� س�عت٠

 : م� م�قعیت١

 م� گشت�ور :٢

 : م� س�عت + گشت�ور٣

 : م� م�قعیت + س�عت٤

 : م� م�قعیت + گشت�ور٥

 : م� م�قعیت + س�عت + گشت�ور٦

: م� کنت�ل م�قعیت دقیق ٧

)ABSOLUTE ( 

 

 

 

 م� کنت�لی

P01-00 

 

 

 مق�ار پیشف�ض

٠ 

 : غی� فع�ل٠

 : تنظیم ک�رخ�نه به ج� پ�رامت� ه�ی١

 P0 , P1D 

 : پ�ک ک�دن خط�٢

 

 ک�رخ�نهتنظیم 

P01-01 

 

 

 مق�ار پیشف�ض

٠ 

 

0.Coast to stop ,keep 

free running state 

1.Zero-speed stop ,keep 

free running state 

 

ح�لت ت�قف در زم�ن قطع 

 ب�ق

P01-03 

 

 

 مق�ار پیشف�ض

٠ 

: چ�خش پ�د س�عتگ�د در جهت ٠

 ( A LEAD B ) راستگ�د

  : چ�خش س�عتگ�د در جهت راستگ�د١

(A LAG B ) 

 

 انتخ�ب جهت چ�خش

P01-09 

 

 مق�ار پیشف�ض

٤ 

0.2 – 14 RPM 

 

 P01-11 ح�اقل س�عت

 

 

 

 مق�ار پیشف�ض

٠ 

 : استف�ده از مق�ومت داخلی٠

: استف�ده از مق�ومت خ�رجی و خنک ١

 ک�ری طبیعی

: استف�ده از مق�ومت خ�رجی و خنک ٢

 ک�ری ب� فن

: ب�ون استف�ده از مق�ومت و تنظیم ٣

 خ�زنش�ه ب� 

 

 

 انتخ�ب ن�ع مق�ومت ت�م�

P01-24 

- 1 – 65535 W ت�ان مق�ومت خ�رجی P01-25 

 P01-26 رنج مق�ومت خ�رجی 1000 - 1 -

 

 پ�رامت� ه�ی ورودی و خ�وجی دیجیت�ل :
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پارامتر های ورودی و خروجی دیجیتال :

جدول عملکرد ها برای ورودی های دیجیتال :
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- 

۳۶ - ۰  

 عملک�د ورودی دیجیت�ل

 ۹ت� ۱ 

P02-04 , P02-06 , 

P02-08 , P02-10 , 

P02-12 , P02-14 , 

P02-16 , P02-18 , 

P02-20 

 

 

 مق�ار پیشف�ض 

۰ 

0.Low level valid 

1.High level valid 

2.Rising edge valid 

3.Falling edge valid 

4.Both rising edge and falling 

edge valid 

 

 

 منطق ورودی ه�ی دیجیت�ل

P02-05 , P02-07 ,  

P02-09 , P02-11 , 

P02-13 , P02-15 ,  

P02-17 , P02-19 , 

 P02-21 

 

- 

۱۹ - ۰  

 عملک�د خ�وجی ه�ی دیجیت�ل

 ۵ت�  ۱

P03-00 , P03-02 , 

 P03-04 , P03-06 ,  

P03-08 

 

 

 مق�ار پیشف�ض

۰ 

0-Output low level 

when effective 

(optocoupler 

breakover) 

1-Output high level 

when effective 

)optocoupler turnoff( 

 

 

 دیجیت�ل منطق خ�وجی ه�ی

P03-01 , P03-03 ,  

P03-05 , P03-07 ,  

P03-09 

 

 ج�ول عملک�د ه� ب�ای ورودی ه�ی دیجیت�ل :
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terminal's logic 

P02-16 
Selection of  
DI7 terminal's  
functions  

Same as DI1 1 3 ☆ 

P02-17 Selection of DI7  
terminal's logic Same as DI1 1 0 ☆ 

P02-18 
Selection of  
DI8 terminal's  
functions  

Same as DI1 1 31 ☆ 

P02-19 Selection of DI8  
terminal's logic Same as DI1 1 0 ☆ 

P02-20 
Selection of  
DI9 terminal's  
functions  

Same as DI1 1 0 ★ 

P02-21 Selection of DI9  
terminal's logic Same as DI1 1 0 ★ 

P02-50 AI1 bias -5000～5000mV 1mV 0 ☆ 

P02-51 AI1 input filter  
time 0～655.35ms 0.01ms 200 ☆ 

P02-52 AI1 input median  
filter enable 

0.Forbid 
1.Enable 1 1 ☆ 

P02-53 AI1 dead zone 0～1000.0mV 0.1mV 100 ☆ 
P02-54 AI1 zero drift -500.0～500.0mV 0.1mV 0 ☆ 
P02-55 AI2 bias -5000～5000mV 1mV 0 ☆ 

P02-56 AI2 input filter  
time  0～655.35ms 0.01ms 200 ☆ 

P02-57 AI2 input median  
filter enable 

0-prohibit 
1-enable 1 1 ☆ 

P02-58 AI2 dead zone 0～1000.0mV 0.1mV 100 ☆ 
P02-59 AI2 zero drift -500.0～500.0mV 0.1mV 0 ☆ 

P02-80 
Analog quantity  
100% correspond  
to speed value 

0rpm～9000rpm 1rpm 3000rpm ☆ 

P02-81 
Analog quantity  
100% correspond  
to torque value 

1.00～8.00 times rated torque 1.00  
1.00 times 

rated 
torque 

☆ 

Instruction ：DI terminal’s function 
Functio
n code 
setting 
value 

Function Description 

0 No function  No function 
1 S-ON: Servo on enable When the signal is on, servo circuit connection, servo motor coil 

passing current 
2 ALM-RST： fault and warning 

reset，detail refer to 8.1.1 
When the signal is on, servo fault and warning reset, refer to 
8.1.1 for detail 

3 GAIN-SEL：gain switch When P07-09=1, this signal is off, use the first gain; when this 
signal is on, use the second gain. 

4 CMD-SEL：main and auxiliary 
command switch  

When P05-02=3 or P06-02=3, the signal is off, use the source A; 
the signal is on, use the source B. 

5 DIR-SEL：Multi-speed command 
direction selection 

When use multi-speed position ode, the signal is on, motor 
rotating direction will change. 

6 CMD1：Multi-running command 
switch 1 

CMD1 CMD2 CMD3 CMD4 Parameter used 
0 0 0 0 P10-12~P10-16 
0 0 0 1 P10-17~P10-21 
0 0 1 0 P10-22~P10-26 
0 0 1 1 P10-27~P10-31 

7 CMD2：Multi-running command 
switch 2 

8 CMD3：Multi-running command 
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switch 3 

When use multi-stage, you can use this four DI to switch 
multi-stage. 

0 1 0 0 P10-32~P10-36 
0 1 0 1 P10-37~P10-41 
0 1 1 0 P10-42~P10-46 
0 1 1 1 P10-47~P10-51 
1 0 0 0 P10-52~P10-56 
1 0 0 1 P10-57~P10-61 
1 0 1 0 P10-62~P10-66 
1 0 1 1 P10-67~P10-71 
1 1 0 0 P10-72~P10-76 
1 1 0 1 P10-77~P10-81 
1 1 1 0 P10-82~P10-86 
1 1 1 1 P10-87~P10-91 

9 CMD4：Multi-running command 
switch 4 

10 M1-SEL：mode switch 1 
M1-SEL M2-SEL Mode using 

0 0 Mode 1 
0 1 Mode 2 
1 0 Mode 3 

When use mix mode, you can use this two DI to switch mode 

11 M2-SEL：mode switch 2 

12 ZCLAMP ： zero position fix 
enable 

When servo on, the signal is on, servo motor will lock on zero 
speed 

13 INHIBIT ： position command 
prohibit 

When the signal is on, servo will no operate position command 

14 P-OT：forward over travel switch When this signal is on, servo motor stop forward, servo display 
Er.322 

15 N-OT：reverse over travel switch When the signal is on, servo motor stop reverse, servo display 
Er.323 

16 P-CL：Positive external torque 
limit 

P06-07=1： 
PCL NCL Forward torque limit Reverse torque limit  

0 0 P06-09 P06-10 
1 0 P06-11 P06-10 
0 1 P06-09 P06-12 
1 1 P06-11 P06-12 

P06-07=4： 
PCL NCL Forward torque limit Reverse torque limit  

0 0 P06-08 
1 0 P06-11 P06-08 
0 1 P06-08 P06-12 
1 1 P06-11 P06-12 

 

17 N-CL：negative external torque 
limit 

18 JOGCMD+：forward JOG The signal is on, servo motor will forward 
19 JOGCMD-：reverse JOG The signal is on, servo motor will reverse 
20 PosStep：step size enable Use step size mode, the signal is on, motor will run in step size 

mode 
21 HX1：handwheel multiply signal 

1 
- 

22 HX2：handwheel multiply signal 
2 

- 

23 HX_EN：handwheel-on signal - 
24 GEAR_SEL：electric gear ratio 

selection 
When P04-39=1, this signal is on, use electric; this signal is off, 
use electronic gear ratio 1, this signal is off, use electronic gear 
ratio 2. 

25 ToqDirSel ： torque command 
direction setting 

Under the torque mode, the signal is on, motor rotate direction 
will change 

26 SpdDirSel ： speed command Under the speed mode, the signal is on, motor rotate direction 
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terminal's logic 

P02-16 
Selection of  
DI7 terminal's  
functions  

Same as DI1 1 3 ☆ 

P02-17 Selection of DI7  
terminal's logic Same as DI1 1 0 ☆ 

P02-18 
Selection of  
DI8 terminal's  
functions  

Same as DI1 1 31 ☆ 

P02-19 Selection of DI8  
terminal's logic Same as DI1 1 0 ☆ 

P02-20 
Selection of  
DI9 terminal's  
functions  

Same as DI1 1 0 ★ 

P02-21 Selection of DI9  
terminal's logic Same as DI1 1 0 ★ 

P02-50 AI1 bias -5000～5000mV 1mV 0 ☆ 

P02-51 AI1 input filter  
time 0～655.35ms 0.01ms 200 ☆ 

P02-52 AI1 input median  
filter enable 

0.Forbid 
1.Enable 1 1 ☆ 

P02-53 AI1 dead zone 0～1000.0mV 0.1mV 100 ☆ 
P02-54 AI1 zero drift -500.0～500.0mV 0.1mV 0 ☆ 
P02-55 AI2 bias -5000～5000mV 1mV 0 ☆ 

P02-56 AI2 input filter  
time  0～655.35ms 0.01ms 200 ☆ 

P02-57 AI2 input median  
filter enable 

0-prohibit 
1-enable 1 1 ☆ 

P02-58 AI2 dead zone 0～1000.0mV 0.1mV 100 ☆ 
P02-59 AI2 zero drift -500.0～500.0mV 0.1mV 0 ☆ 

P02-80 
Analog quantity  
100% correspond  
to speed value 

0rpm～9000rpm 1rpm 3000rpm ☆ 

P02-81 
Analog quantity  
100% correspond  
to torque value 

1.00～8.00 times rated torque 1.00  
1.00 times 

rated 
torque 

☆ 

Instruction ：DI terminal’s function 
Functio
n code 
setting 
value 

Function Description 

0 No function  No function 
1 S-ON: Servo on enable When the signal is on, servo circuit connection, servo motor coil 

passing current 
2 ALM-RST： fault and warning 

reset，detail refer to 8.1.1 
When the signal is on, servo fault and warning reset, refer to 
8.1.1 for detail 

3 GAIN-SEL：gain switch When P07-09=1, this signal is off, use the first gain; when this 
signal is on, use the second gain. 

4 CMD-SEL：main and auxiliary 
command switch  

When P05-02=3 or P06-02=3, the signal is off, use the source A; 
the signal is on, use the source B. 

5 DIR-SEL：Multi-speed command 
direction selection 

When use multi-speed position ode, the signal is on, motor 
rotating direction will change. 

6 CMD1：Multi-running command 
switch 1 

CMD1 CMD2 CMD3 CMD4 Parameter used 
0 0 0 0 P10-12~P10-16 
0 0 0 1 P10-17~P10-21 
0 0 1 0 P10-22~P10-26 
0 0 1 1 P10-27~P10-31 

7 CMD2：Multi-running command 
switch 2 

8 CMD3：Multi-running command 
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switch 3 

When use multi-stage, you can use this four DI to switch 
multi-stage. 

0 1 0 0 P10-32~P10-36 
0 1 0 1 P10-37~P10-41 
0 1 1 0 P10-42~P10-46 
0 1 1 1 P10-47~P10-51 
1 0 0 0 P10-52~P10-56 
1 0 0 1 P10-57~P10-61 
1 0 1 0 P10-62~P10-66 
1 0 1 1 P10-67~P10-71 
1 1 0 0 P10-72~P10-76 
1 1 0 1 P10-77~P10-81 
1 1 1 0 P10-82~P10-86 
1 1 1 1 P10-87~P10-91 

9 CMD4：Multi-running command 
switch 4 

10 M1-SEL：mode switch 1 
M1-SEL M2-SEL Mode using 

0 0 Mode 1 
0 1 Mode 2 
1 0 Mode 3 

When use mix mode, you can use this two DI to switch mode 

11 M2-SEL：mode switch 2 

12 ZCLAMP ： zero position fix 
enable 

When servo on, the signal is on, servo motor will lock on zero 
speed 

13 INHIBIT ： position command 
prohibit 

When the signal is on, servo will no operate position command 

14 P-OT：forward over travel switch When this signal is on, servo motor stop forward, servo display 
Er.322 

15 N-OT：reverse over travel switch When the signal is on, servo motor stop reverse, servo display 
Er.323 

16 P-CL：Positive external torque 
limit 

P06-07=1： 
PCL NCL Forward torque limit Reverse torque limit  

0 0 P06-09 P06-10 
1 0 P06-11 P06-10 
0 1 P06-09 P06-12 
1 1 P06-11 P06-12 

P06-07=4： 
PCL NCL Forward torque limit Reverse torque limit  

0 0 P06-08 
1 0 P06-11 P06-08 
0 1 P06-08 P06-12 
1 1 P06-11 P06-12 

 

17 N-CL：negative external torque 
limit 

18 JOGCMD+：forward JOG The signal is on, servo motor will forward 
19 JOGCMD-：reverse JOG The signal is on, servo motor will reverse 
20 PosStep：step size enable Use step size mode, the signal is on, motor will run in step size 

mode 
21 HX1：handwheel multiply signal 

1 
- 

22 HX2：handwheel multiply signal 
2 

- 

23 HX_EN：handwheel-on signal - 
24 GEAR_SEL：electric gear ratio 

selection 
When P04-39=1, this signal is on, use electric; this signal is off, 
use electronic gear ratio 1, this signal is off, use electronic gear 
ratio 2. 

25 ToqDirSel ： torque command 
direction setting 

Under the torque mode, the signal is on, motor rotate direction 
will change 

26 SpdDirSel ： speed command Under the speed mode, the signal is on, motor rotate direction 
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Bit6～Bit15  
reserved 
Bitx=0:DO given by driver 
Bitx=1:DO given by 
communication 

*P03-50 Selection of  
AO1 signal 

00-Motor rotate  
speed(1V/1000rpm) 
01-Speed command 
02-Torque command 
(1V/100%) 
03-Positional deviation 
(0.05V/1 command unit) 
04-Position  
amplifier deviation 
(after electronic gear) 
(0.05V/1 encoder pulse unit) 
05-Position command  
speed(1V/1000rpm) 
06-Positioning  
complete command 
(complete:5V not  
complete :0V) 
07-Speed feed forward 
(1V/1000rpm) 

1 0 ☆ 

*P03-51 AO1 offset  
voltage 0-10000mV 1mV 5000mV ☆ 

*P03-52 AO1 rate -99.99～99.99 0.01 times 1.00 ☆ 

*P03-53 Selection of  
AO2 signal Same as AO1 1 0 ☆ 

*P03-54 AO2 offset  
voltage 0-10000mV 1mV 5000mV ☆ 

*P03-55 AO2 rate -99.99～99.99 0.01 times 1.00 ☆ 
 
Instruction ：DO terminal’s function 

Function code 
setting value 

Function description Description 

0 No function No function 
1 S-RDY：servo get ready When servo is on “rdy” state, output 

the signal 
2 TGON：motor rotation When motor rotate speed ≥ P05-16, 

output the signal 
3 ZERO：zero speed signal When motor rotate speed ≤ P05-19, 

output the signal 
4 V-CMP：speed accordance When motor rotate speed ≤ P05-17, 

output the signal 
5 COIN：position complete When servo is in position mode and 

complete position command, output 
the signal, refer to P04-20, P04-21 for 
detail 

6 NEAR：position approach When motor is on zero point reset, 
number of phase difference pulses ≤ 
P04-22, output the signal 

7 C-LT：torque limit Output when motor torque limit, refer 
to P06-07~P06-12 for detail 

8 V-LT：speed limit Output when motor speed limit, refer 
to P06-17~P06-20 for detail 

9 BK：brake Refer to P01-12~P01-15 
10 WARN：warning Output when servo warning  
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11 ALM：fault Output when servo fault 
12 No function No function 
13 No function No function 
14 No function No function 
15 Xintcoin ： interrupt fixed length 

complete  
Output when servo interrupt fixed 
length finished, refer to P04-24 for 
detail 

16 HomeAttain：original point return to 
zero complete  

Output when motor finish zero point 
return to zero 

17 ElecHomeAttain：electric return to zero 
complete  

Output when motor finish electric 
return to zero 

18 ToqReach：torque reach Output when motor torque reach 
P06-22, reduce to P06-23, withdraw  

19 V-Arr：speed reach When motor rotate speed ≥ P05-18, 
output the signal 

 
Group 04:Position control parameters 

P04-00 
Source of  
position  
command 

0-Pulse command 
1-Punch advance given 
2-Multistage position  given 

1 0 ☆ 

P04-01 

Selection of  
high/low speed  
pulse position  
command  

0-Low speed pulse  
position command 
1-High speed pulse  
position command 

1 0 ☆ 

P04-02 

Command pulse  
number of  
motor rotate a  
circle 

0～8388608 
1 

command 
unit 

0 ☆ 

P04-04 

First order low 
pass filtering 
time of position  

cmmand 

0.0ms～6553.5ms 0.1ms 0.0ms ☆ 

P04-05 Punch advance -9999～9999 1 50 ☆ 

P04-06 
Average time  
of position  
command move 

0.0ms～128.0ms 0.1ms 0.0ms ☆ 

P04-07 
Electronic  
tooth ratio  
1(Numerator) 

1～1073741824 1 8388608 ☆ 

P04-09 
Electronic  
tooth ratio  
1(Denominator) 

1～1073741824 1 10000 ☆ 

P04-11 
Electronic  
tooth ratio  
2(Numerator) 

1～1073741824 1 8388608 ☆ 

P04-13 
Electronic  
tooth ratio  
2(Denominator) 

1～1073741824 1 10000 ☆ 

P04-15 Pulse command 
form 

0-Dirction+pulse  
positive logic 
1-Dirction+pulse  
negative logic 
2-A phase+B phase  
orthogonal pulse,4  
times frequency 
3-CW+CCW 

1 0 ★ 

P04-16 
Selection of  
positional  
deviation clear  

0-Servo OFF and  
clear positional  
deviation pulse  

1 0 ☆ 
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direction setting will change 
27 PosDirSel ： position command 

direction setting 
Under position mode, the signal is on, motor rotate direction will 
change 

28 PosInSen：Multi-position enable Under multi-stage position mode, the signal is on, motor will run 
on multi-stage position mode. 

29 XintFree：interrupt fixed length 
status release 

When the signal is on, stop interrupt fixed length action, continue 
operate position command   

30 No function No function 
31 HomeSwitch：zero point switch Motor performs zero point reset, the signal is on, motor will 

complete the return-to-origin movement with the current position 
as the origin  

32 HomingStart ： zero point reset 
enable 

When P04-30=1 or 2, the signal is on, motor will perform zero 
point reset. 

33 XintInhibit ： interrupt length 
prohibit 

The signal is on, forbid interrupt fixed length function 

34 EmergencyStop：Emergency stop The signal is on, servo motor will stop 
35 ClrPosErr ： clear position 

deviation 
When P04-16=3, the signal effective, it will clear the value of 
P0B-15 (Position deviation counter) 

36 V_LmtSel：internal speed limit 
source 

When P06-17=2, the signal is off, use P06-19(First speed limit) 
as speed limit, when the signal is on, use P06-20(Second speed 
limit) as speed limit. 

 
Group 03:Output parameters  

P03-00 
Selection of  
DO1 terminal's  
functions 

0～19 1 1 ☆ 

P03-01 
Selection of  
DO1 terminal's  
logic level 

0-Output low level  
when effective 
(optocoupler breakover) 
1-Output high level  
when effective 
(optocoupler turn off) 

1 0 ☆ 

P03-02 
Selection of  
DO2 terminal's  
functions 

Same as DO1 1 5 ☆ 

P03-03 
Selection of  
DO2 terminal's  
logic level 

Same as DO1 1 0 ☆ 

P03-04 
Selection of  
DO3 terminal's  
functions  

Same as DO1 1 3 ☆ 

P03-05 
Selection of  
DO3 terminal's  
logic level 

Same as DO1 1 0 ☆ 

P03-06 
Selection of  
DO4 terminal's  
functions  

Same as DO1 1 11 ☆ 

P03-07 
Selection of  
DO4 terminal's  
logic level 

Same as DO1 1 0 ☆ 

P03-08 
Selection of  
DO5 terminal's  
functions 

Same as DO1 1 16 ☆ 

P03-09 
Selection of  
DO5 terminal's  
logic level 

Same as DO1 1 0 ☆ 

P03-22 Selection of  
DO source 

Bit0-DO1 source 
...... 
Bit4-DO5 source 

— 0 ☆ 
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جدول عملکرد ها برای خروجی های دیجیتال :

 

 
 

52 

Bit6～Bit15  
reserved 
Bitx=0:DO given by driver 
Bitx=1:DO given by 
communication 

*P03-50 Selection of  
AO1 signal 

00-Motor rotate  
speed(1V/1000rpm) 
01-Speed command 
02-Torque command 
(1V/100%) 
03-Positional deviation 
(0.05V/1 command unit) 
04-Position  
amplifier deviation 
(after electronic gear) 
(0.05V/1 encoder pulse unit) 
05-Position command  
speed(1V/1000rpm) 
06-Positioning  
complete command 
(complete:5V not  
complete :0V) 
07-Speed feed forward 
(1V/1000rpm) 

1 0 ☆ 

*P03-51 AO1 offset  
voltage 0-10000mV 1mV 5000mV ☆ 

*P03-52 AO1 rate -99.99～99.99 0.01 times 1.00 ☆ 

*P03-53 Selection of  
AO2 signal Same as AO1 1 0 ☆ 

*P03-54 AO2 offset  
voltage 0-10000mV 1mV 5000mV ☆ 

*P03-55 AO2 rate -99.99～99.99 0.01 times 1.00 ☆ 
 
Instruction ：DO terminal’s function 

Function code 
setting value 

Function description Description 

0 No function No function 
1 S-RDY：servo get ready When servo is on “rdy” state, output 

the signal 
2 TGON：motor rotation When motor rotate speed ≥ P05-16, 

output the signal 
3 ZERO：zero speed signal When motor rotate speed ≤ P05-19, 

output the signal 
4 V-CMP：speed accordance When motor rotate speed ≤ P05-17, 

output the signal 
5 COIN：position complete When servo is in position mode and 

complete position command, output 
the signal, refer to P04-20, P04-21 for 
detail 

6 NEAR：position approach When motor is on zero point reset, 
number of phase difference pulses ≤ 
P04-22, output the signal 

7 C-LT：torque limit Output when motor torque limit, refer 
to P06-07~P06-12 for detail 

8 V-LT：speed limit Output when motor speed limit, refer 
to P06-17~P06-20 for detail 

9 BK：brake Refer to P01-12~P01-15 
10 WARN：warning Output when servo warning  
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11 ALM：fault Output when servo fault 
12 No function No function 
13 No function No function 
14 No function No function 
15 Xintcoin ： interrupt fixed length 

complete  
Output when servo interrupt fixed 
length finished, refer to P04-24 for 
detail 

16 HomeAttain：original point return to 
zero complete  

Output when motor finish zero point 
return to zero 

17 ElecHomeAttain：electric return to zero 
complete  

Output when motor finish electric 
return to zero 

18 ToqReach：torque reach Output when motor torque reach 
P06-22, reduce to P06-23, withdraw  

19 V-Arr：speed reach When motor rotate speed ≥ P05-18, 
output the signal 

 
Group 04:Position control parameters 

P04-00 
Source of  
position  
command 

0-Pulse command 
1-Punch advance given 
2-Multistage position  given 

1 0 ☆ 

P04-01 

Selection of  
high/low speed  
pulse position  
command  

0-Low speed pulse  
position command 
1-High speed pulse  
position command 

1 0 ☆ 

P04-02 

Command pulse  
number of  
motor rotate a  
circle 

0～8388608 
1 

command 
unit 

0 ☆ 

P04-04 

First order low 
pass filtering 
time of position  

cmmand 

0.0ms～6553.5ms 0.1ms 0.0ms ☆ 

P04-05 Punch advance -9999～9999 1 50 ☆ 

P04-06 
Average time  
of position  
command move 

0.0ms～128.0ms 0.1ms 0.0ms ☆ 

P04-07 
Electronic  
tooth ratio  
1(Numerator) 

1～1073741824 1 8388608 ☆ 

P04-09 
Electronic  
tooth ratio  
1(Denominator) 

1～1073741824 1 10000 ☆ 

P04-11 
Electronic  
tooth ratio  
2(Numerator) 

1～1073741824 1 8388608 ☆ 

P04-13 
Electronic  
tooth ratio  
2(Denominator) 

1～1073741824 1 10000 ☆ 

P04-15 Pulse command 
form 

0-Dirction+pulse  
positive logic 
1-Dirction+pulse  
negative logic 
2-A phase+B phase  
orthogonal pulse,4  
times frequency 
3-CW+CCW 

1 0 ★ 

P04-16 
Selection of  
positional  
deviation clear  

0-Servo OFF and  
clear positional  
deviation pulse  

1 0 ☆ 
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direction setting will change 
27 PosDirSel ： position command 

direction setting 
Under position mode, the signal is on, motor rotate direction will 
change 

28 PosInSen：Multi-position enable Under multi-stage position mode, the signal is on, motor will run 
on multi-stage position mode. 

29 XintFree：interrupt fixed length 
status release 

When the signal is on, stop interrupt fixed length action, continue 
operate position command   

30 No function No function 
31 HomeSwitch：zero point switch Motor performs zero point reset, the signal is on, motor will 

complete the return-to-origin movement with the current position 
as the origin  

32 HomingStart ： zero point reset 
enable 

When P04-30=1 or 2, the signal is on, motor will perform zero 
point reset. 

33 XintInhibit ： interrupt length 
prohibit 

The signal is on, forbid interrupt fixed length function 

34 EmergencyStop：Emergency stop The signal is on, servo motor will stop 
35 ClrPosErr ： clear position 

deviation 
When P04-16=3, the signal effective, it will clear the value of 
P0B-15 (Position deviation counter) 

36 V_LmtSel：internal speed limit 
source 

When P06-17=2, the signal is off, use P06-19(First speed limit) 
as speed limit, when the signal is on, use P06-20(Second speed 
limit) as speed limit. 

 
Group 03:Output parameters  

P03-00 
Selection of  
DO1 terminal's  
functions 

0～19 1 1 ☆ 

P03-01 
Selection of  
DO1 terminal's  
logic level 

0-Output low level  
when effective 
(optocoupler breakover) 
1-Output high level  
when effective 
(optocoupler turn off) 

1 0 ☆ 

P03-02 
Selection of  
DO2 terminal's  
functions 

Same as DO1 1 5 ☆ 

P03-03 
Selection of  
DO2 terminal's  
logic level 

Same as DO1 1 0 ☆ 

P03-04 
Selection of  
DO3 terminal's  
functions  

Same as DO1 1 3 ☆ 

P03-05 
Selection of  
DO3 terminal's  
logic level 

Same as DO1 1 0 ☆ 

P03-06 
Selection of  
DO4 terminal's  
functions  

Same as DO1 1 11 ☆ 

P03-07 
Selection of  
DO4 terminal's  
logic level 

Same as DO1 1 0 ☆ 

P03-08 
Selection of  
DO5 terminal's  
functions 

Same as DO1 1 16 ☆ 

P03-09 
Selection of  
DO5 terminal's  
logic level 

Same as DO1 1 0 ☆ 

P03-22 Selection of  
DO source 

Bit0-DO1 source 
...... 
Bit4-DO5 source 

— 0 ☆ 



SY 200

32

 

 
 

64 

and fault of motor  
overload 

P09-27 Filter time constant 
of speed DO  0～5000 1 50ms ☆ 

P09-32 
Locked-rotor 
overheat protection 
time window 

10～65535 1 200ms ★ 

P09-33 

Locked-rotor  
overheat  
protection  
enable 

0～1 1 1 ★ 

 
P0A-00 Servo axis address 1～247，0 is broadcast address 1 1 ☆ 

P0A-02 
Setting of  
serial port  
baud rate 

0-2400 
1-4800 
2-9600 
3-19200  
4-38400  
5-57600 

1 5 ☆ 

P0A-03 Modbus data 
format 

0-no check，2 stop bit 
1-even parity check，1 stop bit  
2-odd parity check，1 stop bit 
3-no check，1 stop bit 

1 0 ☆ 

P0A-08 

Selection  
of CAN  
communication  
rate 

0-1M 
1-800K 
2-500K 
3-250K 
4-125K 
5-100K 
6-50K 
7-20K 

1 2 ★ 

P0A-13 

If  
communication  
write in  
function code  
update to  
EEPROM 

0-don’t update EEPROM  
1-update  EEPROM 

1 1 ☆ 

P0A-14 Modbus error code 

0x0001 illegality  
function(command  
code) 
0x0002 illegality  
data address  
0x0003 illegality  
data 
0x0004 slave station   
equipment fault 

— — — 

P0A-25 MODBUS 
response delay 0～5000ms 1 1 ☆ 

P0A-26 
MODBUS 32 bits 

function code’s 
byte order 

0-High 16 bits at  

front, low 16 bits at  

back 

1-Low 16 bits at  

front, high 16 bits  

at back 

1 0 ☆ 

 

P0B-00 Actual motor rotate 
speed — 1rpm — — 

جدول های مربوط به ارتباطات شبکه :

در قــدم اول تنظیمــات مربــوط بــه ســرو درایــو بایــد انجــام شــود از جملــه رفرنــس فرمــان و فرکانــس روی 
مدبــاس و ســرعت انتقــال و آدرس دهــی و نــوع فرمــت داده کــه بــا توجــه بــه پارامتــر هــای زیــر صــورت 

میگیــرد .
توجه : برای هر devise یک آدرس مجزا باید در نظر گرفت .

توجــه : Baud rate و Data format  بایــد در تمــام دســتگاه هــای مرتبــط از طریــق Rs485 یکســان انتخــاب 
شــود .
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 ن�ع

Alarm 

output 

امک�ن 

ریست 

ش�ن 

 خط�

 ک� خط� ن�م خط� مهمت�ین د�یل ب�وز خط� اق�ام�ت �زم جهت رفع عیب

H �یکب�ر درای� را ریست نم�یی� خی 

 ق�ار دهی� ١را روی  P01-31پ�رامت� 

اگ� حین وارد نم�دن پـــ�رامت� هـــ� 

دستگ�ه قطع ش�د  ن�گه�ن تغ�یه

ب� وصــل شــ�ن مج�د تغ�یه این 

�رم ظ�ه� میش�د.  آ

ایـ�ادی در بـ�د دســــــتـگـــ�ه وجـ�د 

 دارد.

در ص�رت استف�ده از ارتب�ط شبکه 

و تغیی� پــ�رامت� هــ� ممکن اســـــــت 

 اع�اد اشتب�ه وارد ش�ه ب�شن�.

 Er.001 خط�ی پ�رامت� ه�

H �یکبــ�ر درای� را ریســـــــت نمــ�ییــ� در  خی

مشــکل ب� دفت� صــ�رت حل نشــ�ن 

 نم�ین�گی تم�س بگی�ی�

 خط�ی مح�سبه ، قطعی و 

FPGA CLOCK 

FPGA RUNNING Er.004 

H �یکب�ر درای� را ریست نم�یی� خی 

 ق�ار دهی� ١را روی  P01-31پ�رامت� 

 Er.005 خط�ی تنظیم پ�رامت� تج�وز رنج تنظیمی مق�ار پ�رامت� ه�

H �رنج م�ت�ر و درای� چـــک شـــــ�د در  خی

صـــــ�رت متنـــ�ســـــــب ب�دن و نب�د 

ــ� دفت� نمــ�ینــ�گی تمــ�س  تفــ�وتی ب

 بگی�ی� 

انک�در و ســـــ�وو م�ت�ر و ظ�فیــت 

ســـــ�وو درای� بـــ� هم متنـــ�ســـــــب 

 .نیستن�

 Er.010 خط�ی ع�م تن�سب

H �بـ� دفت� نمـ�ینـ�گی تمـ�س حـ�صــــــل  خی

 نم�یی�

 خط�ی خ�ان�ن و ن�شتن

EEPROM 

 Er.011 خط�ی ذخی�ه عملی�ت

H �تنظیم�ت م�ب�ط به ک� ه�ی عملی�ت  خی

 چک ش�د 

 یکب�ر دستگ�ه را ریست نم�یی�

در صــــ�رت حل نشــــ�ن مشــــکل ب� 

دفت� نمـــ�ینـــ�گی تمـــ�س حـــ�صـــــــل 

 نم�یی� 

کـــ� عملک�د پـــ�رامت� هـــ� قـــ�در بــه 

 .تنظیم نمیب�ش�

 Er.012 ک� عملک�د بیش از رنج

H �لطف� در صـــــ�رت امک�ن از ب�ر ســـــبک  خی

اســـــتفـــ�ده شـــــ�د و یـــ� نقطـــه ت�ی 

تــنــظــیــمــی بــ�ای جــ�یـــ�ن را افــ�ایــش 

 دهی�

اض�فه ج�ی�ن نش�ن  ج�ی�ن بیش از ح� خ�وجی درای�

 داده ش�ه از سیستم

Er.020 
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H �از مقــ�ومــت ت�م� بــ� ســــــ�ی� ب�رگت�ی  خی

 استف�ده ش�د.

 س�عت پ�لس ورودی چک ش�د .

خ�وجی ه�ی ســــیســــتم چک شــــ�د 

 اتص�لی ن�اشته ب�شن�.

ج�یــ�ن بیش از حــ� خ�وجی هــ�ی 

IGBT 

اض�فه ج�ی�ن نش�ن 

داده ش�ه از قطع�ت 

 سخت اف�ار

Er.021 

H �م�ار سیم کشی چک ش�د خی 

ک�بل ه�ی م�ت�ر تع�یض شـــ�ن� در 

 ص�رت خ�ابی

م�ت�ر ب�رســی شــ�د در صــ�رت ای�اد 

 تع�یض ش�د

ی� م�ت�ر  ک�بل ه�ی خ�وجی درای� 

 .میب�ش�به زمین اتص�ل ک�ت�ه 

اتص�ل ک�ت�ه خ�وجی 

 ه�ی درای� به زمین

Er.022 

H �ب�  خی ف�ز ه�ی خ�وجی را   ت� از  ج�ی دو 

 هم ج� به ج� نم�یی�.

خط�ی ت�الی ف�ز   U,V,Wسه ف�ز  ک�بل ه�ی خط�ی

U,V,W 

Er.023 

H �ف�ز ه�ی خ�وجی چک ش�ن�  خی 

 ک�بل انک�در چک ش�د 

 کشش ب�ر چک ش�د

کــنــتــ�ل ســــــ�عـــت مــ�تــ�ر خـــ�رج از 

 .میب�ش�

 Er.024 خط�ی س�عت

H �ب�ق ورودی چک ش�د  خی 

 .اتص��ت ک�بل ه� ب�رسی ش�د

 Er.030 خط�ی کنت�ل ولت�ژ افت ولت�ژ ب�س کنت�ل ت�ان

H �اتصــ��ت و ســیم کشــی ه�ی م�ب�ط  خی

 .به انک�در چک ش�د

 Er.040 در�خط�ی انک  (Z) ارتب�ط�ت سیگن�ل انک�در

H �ت�ژ ورودی  خی ی� از ول ب� ه� ن ن�ل�گ   ١٢آ

 ولت تج�وز کن� ب�رسی ش�د

 ١٢حـــ�اکث� ولتـــ�ژ ورودی آنـــ�ل�گ 

 .ولت میب�ش�

خط�ی اف�ایش ولت�ژ 

 ورودی آن�ل�گ

Er.050 

H �ن�ع ک�بل انک�در ب�رســــی شــــ�د که  خی

ب� درای� انتخـ�ب شــــــ�ه  متنـ�ســــــب 

 ب�ش� .

 ک�بل انک�در از نظ� قطعی چک ش�د.

ی� قطعی  ن�ســــــب انک�در و  ع�م ت

 ک�بل انک�در

خط�ی قطعی ک�بل 

 انک�در

Er.061 

H �اتص��ت انک�در چک ش�د خی 

 اتص��ت شل نب�شن�.

 .ک�بل انک�در آسیب ن�ی�ه ب�ش�

ع�م دری�فت سیگن�ل  .دری�فت نمیش�د Zسیگن�ل 

Z انک�در اف�ایشی 

Er.062 

H درای� را بــه حــ�لــت تنظیم کــ�رخــ�نــه  بله

 P2 ب�زگ�دان�ه و پ�رامت� ه�ی گ�وه

 به درستی وارد ش�ن�.

قــ�در بــه تنظیم  P2عملیــ�ت گ�وه 

 .نیست

خط�ی عملی�ت ورودی 

  (DI)ه�ی دیجیت�ل

Er.100 

H درای� را بــه حــ�لــت تنظیم کــ�رخــ�نــه  بله

 P3 ب�زگ�دان�ه و پ�رامت� ه�ی گ�وه

 به درستی وارد ش�ن�.

قــ�در بــه تنظیم  P3عملیــ�ت گ�وه 

 .نیست

خط�ی عملی�ت خ�وجی 

 (DO)ه�ی دیجیت�ل 

Er.101 
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H ب�ق ورودی چک ش�د بله 

از مــقـــ�ومـــت تــ�مــ� بـــ� رنــج بـــ��تــ�ی 

اســـــتفــ�ده شـــــ�د و یــ� مــ�ت زمــ�ن 

DEC �اف�ایش ی�ب. 

م�ار ب�س به ش�ت ب��  DCولت�ژ 

 .است

 Er.111 اف�ایش ولت�ژ ب�س

H بــ�ق ورودی از نــظــ� افـــت ولــتـــ�ژ و  بله

UNBALANCE ب�رسی گ�دد 

مـ�ار بـ�س بـه شــــــ�ت  DCولتـ�ژ 

 .پ�یین است

 Er.112 افت ولت�ژ ب�س

H ف�ز ه�ی ورودی چک ش�د بله 

ســـــــ�عـــت فـــ�مـــ�ن پـــ�لـــس ورودی 

 من�سب نیست نی�ز به تنظیم  دارد.

 ب�رسی گ�دد. P09-08پ�رامت� 

می�ان گ�دش ســ�وو م�ت�ر به ط�ر 

 .ن�معم�ل ب�� است

 Er.113 اض�فه س�عت

H هـمـــ�هـنـگـی مـــ�ل مـ�تـ�ر بـــ� درایـ�  بله

 ب�رسی ش�د .

پ�رامت� ه�ی م�ب�ط به شـــــن�ســـــ�یی 

تنظیم  SELF LEARNINGم�ت�ر ی� 

 ش�د.

 خط�ی شن�س�یی م�ت�ر ع�م شن�س�یی زاویه

(SELF LEARNING) 

Er.116 

H م�ب�ط بــه ورودی  ســـــیگنــ�ل هــ�ی بله

 .ه�ی دیجیت�ل چک ش�د

خط�ی شـــن�ســـ�یی زاویه شـــفت و 

 ح�لت سک�نوج�د این�سی در 

ش�ن  RUNخط�ی 

 س�وو درای�

Er.200 

H جل�گی�ی از وارد شـــــــ�ن ه�گ�نــه  بله

ت�ور به م�ت�ر و جل�گی�ی از راه  گشـــــ

ک�ر م�ت�ر ن�ازی خ�د ظت از  ا ف� و  ح

 ورودی ه�ی دیجیت�ل

فع�ل ب�دن سیگن�ل   STOسیگن�ل 

STO 

Er.201 

H ک�بل ه�ی ورودی و اتصـــــ��ت چک  بله

 ش�د

 .ب�ق ورودی ب�رسی ش�د

یـــکـــی از فـــ�ز هـــ�ی ورودی قـــطـــع 

 .میب�ش�

 Er.210 خط�ی ف�ز ه�ی ورودی

H ب�ر و گشـــــت�ور بیشـــــت� از ح� معم�ل  بله

 است.

ــ�� اســــــت از ته�یــه  گ�مــ�ی محیط ب

 من�سب استف�ده ش�د.

 فن درای� ب�رسی ش�د.

 Er.211 اض�فه ب�ر درای� گشت�ور بیش از ح�

H ف�کـــ�نس پ�ش پـــ�لس انک�در بـــ��  بله

اســـــــت ب�رســـــی گ�دد و در پــ�رامت� 

P04-17 ک�هش داده ش�د. 

پ�ش ف�ک�نس خ�وجی نســـبت به 

 .س�عت بیش از ح� میب�ش�

خط�ی ف�ک�نس نسبت 

 به س�عت

Er.212 
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H ب�ه  بله خ�بی م�ت�ر و درای� اشـــــت رنج انت

 است.

 , ACCب�ر ســـــنگین میب�شـــــ� زم�ن 

DEC اف�ایش داده ش�د. 

 Er.213 اض�فه ب�ر م�ت�ر ج�ی�ن بیش از ح� 

H ب�ر بســـی�ر ســـنگین اســـت لطف� از ب�ر  بله

 سبک ت�ی استف�ده گ�دد.

 روت�ر قفل ش�ه است.

کـــ�بـــل هـــ�ی ورودی و خـــ�وجـــی و 

انک�در ب�رســـی گ�دد دچ�ر آســـیب و 

 ی� قطعی نش�ه ب�شن�.

شـــــفت م�ت�ر قفل شـــــ�ه و ی� ب�ر 

 سنگین است

خط�ی روت�ر قفل 

 ش�ه م�ت�ر

Er.214 

H فن دستگ�ه چک ش�د  بله. 

 .ته�یه محیط من�سب ب�ش�

 OVERHEAT Er.215خط�ی  مشکل عملک�د فن

H ب�ط�ی انک�در متصـــــل نیســـــت و ی�  بله

 .ضعیف ش�ه است

 Er.220 خط�ی ب�ط�ی انک�در ABSOLUTEب�ط�ی انک�در 

H شم�رش انک�در  .چک ش�د ک�بل انک�در بلهABSOLUTE خط�ی شم�رش انک�در Er.221 

H شـــــمــ�رش تعــ�اد چ�خش انک�در   بله

 .دچ�ر خط� ش�ه است

خط�ی تع�اد چ�خش 

 انک�در

Er.222 

H ــ� هـــ�ی  بله ــت  P04-07 , P04-09پـــ�رام

 .ب�رسی ش�د

پـــ�رامت� نســـــبـــت گی�بکس تنظیم 

)  ٠٫٠٠١ – ٤٠٠٠نمیب�ش� (   

خط�ی نسبت گی�بکس 

 الکت�و مغن�طیسی

Er.230 

H ب�ر ســـنگین اســـت لطف� از ب�ر ســـبک  بله

 ت�ی استف�ده گ�دد .

 روت�ر قفل ش�ه است.

 ف�ک�نس پ�لس ورودی ب�� است

 تنظیم گ�دد P09-10پ�رامت� 

ک�بل ه�ی خ�وجی و انک�در ب�رســـی 

 .گ�دد

 

انح�اف پـــ�لس از مقـــ�ار تنظیمی 

 .تج�وز ک�ده است

 

م�قعیت بیش  انح�اف

 از ح� میب�ش�

Er.250 

H ق�ار تنظیمی در  بله پ�لس از م ک�نس  ف�

تج�وز ک�ده اســـــت  P09-09پ�رامت� 

 .دوب�ره تنظیم گ�دد

ــ�لس از مقــ�ار تنظیمی  ف�کــ�نس پ

 .تج�وز ک�ده است

پ�لس ورودی 

 م�قعیت بیش از ح�

Er.251 

H ب�ر ســـنگین اســـت لطف� از ب�ر ســـبک  بله

 ت�ی استف�ده گ�دد .

 روت�ر قفل ش�ه است.

 ف�ک�نس پ�لس ورودی ب�� است

 .تنظیم گ�دد P0E-08پ�رامت� 

ک�بل ه�ی خ�وجی و انک�در ب�رســـی 

 .گ�دد

انح�اف بیش از ح�  انح�اف پ�لس

 حلقه بسته م�قعیت

Er.252 
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H ق�ار انک�در  بله پ�لس از م ع�اد پ�ش  ت

 تج�وز ک�ده است .

ــ�رامت�  ریســـــــت شـــــ�د و  P04-17پ

 .دوب�ره تنظیم گ�دد

ک�ده  تجـــ�وز  لس  ی�ان پـــ� م پ�ش 

اســـــت از تع�اد شـــــم�رش شـــــ�ه 

 انک�در م�ت�ر

خط�ی تنظیم�ت پ�ش 

 ف�ک�نس خ�وجی

Er.300 

H تنظیمــ�ت ورودی هــ�ی دیجیتــ�ل بــ�  بله

 دقت انج�م ش�د.

ـــ�  ـــ�رامـــت افـــ�ایـــش داده  P04-35پ

 .ش�د

 عملک�د دری�فت نشــــ�هســــیگن�ل 

 است و ی� زم�ن جستج� زی�د است

خط�ی م�ت زم�ن 

جستج�ی نقطه صف� 

 م�قعیت

Er.301 

H ســـــیم ه�ی م�ب�ط به ت�مین�ل ه�ی  بله

 ورودی آن�ل�گ چک ش�د.

ولت�ژ اعم�ل شـــــ�ه به ورودی ه�ی 

 .آن�ل�گ ب�رسی گ�دد

ســیم ه�ی ارتب�طی ورودی آن�ل�گ 

ای�اد دارنـــ� و یـــ� نقطـــه صـــــف� از 

٥٠MV تج�وز ک�ده است 

انح�اف نقطه صف� 

ورودی آن�ل�گ زی�د 

 است

Er.302 

H ــتـــ�ل  بله ــنـــ�ل دیــجــی ورودی هـــ�ی تــ�مــی

 .ب�رسی ش�د

ورودی ه�ی دیجیت�ل به صـــــ�رت 

اضـــــط�اری مح�فظت میشـــــ�ن� در 

 ب�اب� ه�گ�نه ورودی

 Er.303 هش�ار قطع اضط�اری

H ب�ر بســـی�ر ســـنگین اســـت لطف� از ب�ر  بله

 سبک ت�ی استف�ده گ�دد.

مقــ�ومــت ت�م�  ب�رســـــی اتصــــــ��ت 

گ�دد و ی� از مق�ومت ب� رنج ب��ت�ی 

 استف�ده گ�دد.

 اف�ایش ی�ب�. DECم�ت زم�ن 

مق�ومت ت�م� متصــــل نیســــت و ی� 

 من�سب انتخ�ب نش�ه.

 س�عت م�ت�ر بسی�ر ب�� است.

 ب�ر خیلی سنگین است.

هش�ار اض�فه ب�ر 

 ج�ی�ن ب�گشتی

(REGENERATION) 

Er.310 

H مقــ�ومــت ت�م� بــ� رنج اســـــتفــ�ده از  بله

 ب��ت� .

به درســـــتی تنظیم  P01-27پ�رامت� 

 گ�دد.

ـــ�مـــ� از حـــ�  مـــقـــ�ار مـــقـــ�ومـــت ت

 .است�ن�ارد پ�یین ت� است

مق�ومت ت�م� پ�یین 

 میب�ش�

Er.312 

H ک�بل م�ت�ر متصــل نیســت و ی� قطع  بله

 میب�ش�.

ی�  ک�بل م�ت�ر متصـــــل نیســـــت و 

 .قطع میب�ش�

ک�بل م�ت�ر متصل 

 نیست

Er.313 

H م�ل م�ت�ر و درای�  ب�رسی گ�دد . بله 

 ب�ر سنگین است .

اف�ایش   ACC , DECمــ�ت زمــ�ن 

 ی�ب�.

 .ب�ر خیلی سنگین است

ACC , DEC �من�سب نمیب�شن. 

هش�ار اض�فه ب�ر 

 م�ت�ر

Er.315 
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توجــه :  در راهنمــای فــوق ســعی گردیــده بــه پارامترهــای مهمــی کــه در بســیاری از صنایــع کاربــرد دارنــد 
اشــاره گــردد، لــذا جهــت کاربردهــای خــاص بــا تنظیمــات خــاص بــه دفترچــه راهنمــای ســرو درایــو  فــوق 

مراجعــه فرماییــد.

  
 

46 
 

H پ�لس ه�ی ف�م�ن  بله ط�  بع� از  این خ

بـــ�یـــ� مجـــ�دا ارســـــــ�ل و بـــ�زیـــ�بی 

 ش�ن�.

 خط�ی قطع ش�ه ب�ق تغ�یه.

ب�ای پـــ�رامت� هـــ�یی کـــه نیـــ�ز بـــه 

RESTART  دارنــ� نمــ�یش داده

 .میش�د

 Er.320 ریست ب�ق

H ســـــیگنــ�ل هــ�ی م�ب�ط بــه ورودی  بله

دیجیتـ�ل حـ�لـت راســـــتگ�د ب�رســـــی 

 گ�دد.

حفــ�ظــت ورودی هــ�ی دیجیتــ�ل از 

 اف�ایش رنج سیگن�ل ورودی

راستگ�د م�ت�ر بیشت� از 

رنج ورودی دیجیت�ل 

 میب�ش�

Er.322 

H ســـــیگنــ�ل هــ�ی  م�ب�ط بــه ورودی  بله

 دیجیت�ل ح�لت چپگ�د ب�رسی گ�دد.

حفــ�ظــت ورودی هــ�ی دیجیتــ�ل از 

 اف�ایش رنج سیگن�ل ورودی

د م�ت�ر بیشت� از چپگ�

رنج ورودی دیجیت�ل 

 میب�ش�

Er.323 

H ف�ز ه�ی ورودی ب�رسی گ�دد. بله 

ـــفـــ�ده از روش  در صـــــــ�رت اســـــــت

DCBUS  �پــ�رامتP09-00  ٢را روی 

 ق�ار دهی�.

هش�ار ف�ز ه�ی  .یکی از ف�ز ه� متصل نیست

 ورودی

Er.324 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ک�رب�ده�ی جهت ل�ا گ�دد، اش�ره دارن� ک�رب�د صن�یع از بسی�ری در که مهمی پ�رامت�ه�ی به گ�دی�ه سعی ف�ق راهنم�ی در  : ت�جه

 .ف�م�یی� م�اجعه ف�ق درای� ی س�و راهنم� دفت�چه به خ�ص تنظیم�ت ب� خ�ص
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