
 

  

Motion control 
 



 با درود، 

 را انتخاب کردید سپاسگزاریم.   LS برند  PLCاز اینکه  

 دهد. کتابچه راهنمای کاربر، نحوه استفاده صحیح از این محصول و مواردی که باید احتیاط کرد را شرح می 

 .یا آسیب به محصول شودهای ذکر شده در این راهنما ممکن است باعث آسیب شخصی رعایت نکردن دستورالعمل 

 .های موجود در آن را دنبال کنید قبل از استفاده از این محصول حتما این دفترچه راهنما را به دقت بخوانید و تمام دستورالعمل 

 .آماده گردیده است  افزاری(افزاری/نرم )سخت PLCی فعلی محتویات این دفترچه راهنما طبق نسخه 

کره جنوبی در ایران، تهیه    LSاین دفترچه به اهتمام پرسنل ایمن تابلو نماینده انحصاری محصولات  

 شده است. 
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 نکات احتیاطی
 دقت کنید. معنای هرکدام بصورت زیر است.  Cautionو    Warningدر دفترچه راهنمای هر دستگاهی به دو کلیدواژه  

Warning: دهد های قابل اجرا نشان می این نماد احتمال آسیب جدی یا مرگ را در صورت نقض برخی دستورالعمل. 

Caution :   برخی دستورالعمل نقض  در صورت  را  به محصولات  آسیب  یا  آسیب جزئی  احتمال  نماد  نشان  این  اجرا  قابل  های 

 .دهد می 

   ممکن است شوک الکتریکی رخ دهد. 

 

 حفاظت شود.  PLCتجهیز حفاظتی قرار ندهید تا کل  PLCقرار دهید و در خروجی PLC  تجهیزات حفاظتی را قبل از 

که ممکن است باعث آتش    شود وصل نکنید و اجازه ندهید مدار خروجی دارای اتصال کوتاه   بار  خروجی به  هرگز بیش از حد مجاز  

 .سوزی شود 

روشن شود، که ممکن است باعث خروجی   PLC مدار طوری طراحی شود که زودتر از برق  PLCخروجیهرگز اجازه ندهید برق  

 .یا عملکرد غیرعادی شود 

اگر نه، ممکن است  د.  کشی شومیلیمتر از کابل ولتاژ بالا یا خط برق سیم   100حداقل  سیگنال ورودی/خروجی یا خط ارتباطی باید  

 .باعث خروجی یا عملکرد غیرعادی شود 

در غیر این صورت ممکن است برق گرفتگی یا آسیب به محصول   .خاموش است PLC قبل از نصب ماژول، مطمئن شوید که برق

 .وارد شود

در غیر این صورت ممکن است شوک الکتریکی،  .  به درستی ایمن شده باشد   کارت توسعهمطمئن شوید که اتصال ورودی/خروجی یا  

 .آتش سوزی یا عملکرد غیرعادی ایجاد شود

گرفتگی، آتش سوزی  ممکن است برق   .مستقیماً ارتعاش کند  PLC رود، اجازه ندهید اگر ارتعاش زیادی در محیط نصب انتظار می 

 .یا عملکرد غیرعادی ایجاد شود

 .مواد خارجی فلزی را داخل محصول نگذارید، که ممکن است باعث برق گرفتگی، آتش سوزی یا عملکرد غیرعادی شود

در غیر این صورت ممکن است برق گرفتگی یا آسیب  .  جی خاموش استرو و برق خ PLC قبل از سیم کشی، مطمئن شوید که برق

 .به محصول وارد شود

در غیر این صورت  . اند مطمئن شوید که تمام درپوش های ترمینال به طور ایمن بسته شده  PLC   قبل از روشن شدن سیستم

 . ممکن است شوک الکتریکی ایجاد شود



اگر پیچ ترمینال ها شل شوند، ممکن است اتصال کوتاه،  .  ها را با گشتاور مشخص محکم کنید کشی، پیچ های ترمینال هنگام سیم

 .آتش سوزی یا عملکرد غیرعادی ایجاد شود

اگر پایانه ها به درستی  . شوداستفاده می  PLC استفاده کنید که منحصراً برای FG هایبرای ترمینال  3حتماً از سیم زمین کلاس  

 .زمین نشوند، ممکن است عملکرد غیرعادی ایجاد شود 

 .گرفتگی یا عملکرد غیرعادی رخ دهد ممکن است برق  . هنگام روشن شدن برق، ترمینال را لمس نکنید 

در غیر این صورت، برق گرفتگی یا عملکرد  .  قطع شود PLC قبل از تمیز کردن یا سفت کردن پیچ های ترمینال، اجازه دهید برق

 .غیرعادی ممکن است رخ دهد 

گرما، انفجار یا اشتعال ممکن است باعث   .کوتاه یا لحیم شود اتصال  اجازه ندهید باتری دوباره شارژ شود، جدا شود، گرم شود،  

 .جراحت یا آتش سوزی شود

PCB   را از جعبه ماژول خارج نکنید و ماژول را تغییر ندهید. 

 .دور نگه دارید  PLC سانتی متر از 30سیم یا تلفن همراه را حداقل بی

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Motion control  با PLC سری H 

 



باید  حرکت  کنترل  باشد   حتما  PLCبرای  ترانزیستوری  نوع  فرکانس    Upو  Hمدل    از  کارت 100دارای  اما  بوده  های کیلوهرتز 

Position    د.ن باش مگاهرتز می   1کیلوهرتز یا  500تا فرکانس  PLC    پالس تولید شده از طریق برنامه نویسی و خروجی های مربوط

ولت بوده و اگر دامنه    24برابر    Hمدل    PLCدامنه پالس خروجی    کند.به پالس را به درایو سروو موتور یا استپر موتور اعمال می 

  UPمدل    PLCکیلواهم با پالس ورودی سری کرد. دامنه پالس خروجی  1.8ولت بود باید یک مقاومت    5پالس دریافتی درایو برابر 

 باشد. ولت می  5برابر 

  Hکه در مدل   دقت کنید   را انتخاب کنید.  Positioning  گزینه  Internal parameter  ابتدا از منوی سمت چپ در قسمت 

 محورها از یکدیگر مستقل هستند.

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



-Xبرای تنظیمات دقیقتر از پایین پنجره  را انجام دهید. عمومی هر محور تنظیماتشود و سپس پنجره زیر نمایش داده می 

Axis Data   و یاY-Axis Data .را انتخاب کنید 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  Xبعنوان پایه پالس خروجی محور  Qx0.0.0خروجی    Hسری    PLCکنیم. با این کار در  محور مدنظر را فعال می   1در قسمت

  شود. می   با یک فعالی  خروجتنظیم کرده که به معنای این است که پالس    High Activeرا بر روی    2شود. قسمتفعال می 

به این صورت است که همیشه   PLS/DIRباشد.  PLS/DIRو یا   CW/CCWنوع سیگنال خروجی است که بصورت  3قسمت

به این صورت است که اگر پالس به یک    CW/CCWکند.  یک پایه برای دریافت پالس بوده و پایه دیگر جهت حرکت را تعیین می 

  PLS/DIRدرحالت    باشد.پایه اعمال شود جهت حرکت چپگرد و اگر پالس به پایه دیگر اعمال شود جهت حرکت راستگرد می 

برای محور    Qx0.0.2کنند و جهت نیز توسط پایه  پالس تولید می   Yبرای محور  Qx0.0.1و پایه    xبرای محور    Qx0.0.0پایه  

x   و پایهQx0.0.4برای محورY کنند.جهت حرکت را تعریف می   

 

 

 

 



 به شکل زیر توجه کنید. 

برای اجرای    بدهد.  M Codeکند که چه زمانی به ما خروجی  را فعال می   Machine Codeیا همان    M Codeخروجی    4قسمت

  M Codeاین    CNCتوان استفاده کرد. مثلا حین اجرای یک مرحله برای دستگاه برش  مرحله بعد یا فرایند دیگر از این کد می 

 65535عددی از یک تا    M Codeتولید و پس از تشخیص این کد ابزار دیگر آماده شده و در مرحله بعد از ابزار دیگر استفاده شود.  

  مقداری به سرعت   5قسمت  وجود دارد: حین اجرای مرحله، پس از پایان مرحله.  M Codeتواند باشد. دو حالت برای زمان تولید  می 

لغزند برای اینکه لغزش نداشته باشد و حرکت روان و یکنواخت  های خیلی پایین می موتورهای استپر در فرکانس   ،کند اضافه می 

یابد برای سرووموتورها چندان  کاهش می  ACCکنیم که از تعداد فرکانس خاصی به بالا شروع به عمل کند مقدار باشد تنظیم می 

  7در قسمت سرعت ماکزیمم را تعریف نمایید.6در قسمت را صفر درنظر بگیرید این پارامتر بی اثر است. ACCاگر  کاربردی ندارد.

  ACC_Timeزمان    9در قسمت  اول را تعیین نمایید.    DEC_Timeزمان    8اول را تعیین نمایید. در قسمت  ACC_Timeزمان  

سوم را تعیین    ACC_Timeزمان    11در قسمت  دوم را تعیین نمایید.  DEC_Timeزمان  10دوم را تعیین نمایید. در قسمت

در    چهارم را تعیین نمایید.  ACC_Timeزمان    13سوم را تعیین نمایید. در قسمت  DEC_Timeزمان    12نمایید. در قسمت

حد پایین    16افزاری و در قسمتنرم   تعداد پالس  حدبالای  15چهارم را تعیین نمایید. در قسمت  DEC_Timeزمان    14قسمت

پالس   قسمتنرم تعداد  در  نمایید.  تنظیم  را  مکانیکی 17افزاری  لقی  نمایید   (Backlash)جبرانساز جهت  تنظیم    18قسمت  .را 

 دنکمی فعال   حد بالا و پایین را  19قسمت  .که بیشتر از این تعداد پالس موتور حرکت نکند   افزاری را تنظیم کنید تشخیص حد نرم 

 11و10و9و 8بترتیب    Yو    Xمحل اتصال سنسور آن برای محور  شودکه به محض تشخیص سنسور موتور بلافاصله متوقف می

  Homingجهت حرکت    21را تعریف کنید. در قسمت  Homingنوع    20در قسمت    .)توضیحات بیشتر در ادامه آمده است(  باشد می 

حداقل    24و در قسمت    Homingحداکثر سرعت    23در قسمت  را تعیین نمایید.  Homeآدرس نقطه  22را تعیین کنید. در قسمت

 



برای    DEC_TIMEزمان    26  قسمت   و   Homingبرای    ACC_TIMEزمان  25تنظیم نمایید. قسمت را  Homingسرعت  

Homing زمان    27کند. قسمترا تنظیم میDWELL_TIME   حداکثر سرعت حالت    28کند. قسمترا تنظیم میJOG    را

می  حالت  29قسمت  کند. تنظیم  سرعت  می   JOGحداقل  تنظیم  قسمترا  قسمت  ACC_TIMEزمان    30کند.  زمان    31و 

DEC_TIME   حالتJOG  باشد.برای حرکت دستی می  32قسمت کند.را تنظیم می 

  جهت اعمال مقدار اولیه APM_PRS تابع
 

باشد. زمانی که از حالت  می  DINTدهد. این شمارنده  های تولید شده را نمایش می هر محور یک شمارنده دارد که تعداد پالس 

Stop    به حالتRun  برای مقداردهی به این شمارنده از تابع   دهیم این شمارنده باید صفر شود.تغییر حالت میAPM_PRS  

  PLCچون  را برای فعال کردن تابع است، لبه بالارونده به آن متصل کنید.  REQپایه  کنیم.  کردن شمارنده استفاده می   Presetبرای  

  وصل نشده است   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری  Compactمدل  

Slot   در قسمت    دهیم.  را صفر میAxis    برای محورx    مقدار صفر برای محورY   اگر کارت  دهیم.  مقدار یک قرار میPosition  

کند)از صفر تا  های کارت متصل شده عدد محور تغییر می وصل کنیم شماره اسلات تغییر کرده و براساس تعداد کانال   PLCبه  

   دهیم.قرار می  PRS_ADDRخواهیم قرار دهیم را در پایه می مقداری که در شمارنده کانال(.  4برای  3

 

 

 
 

  POSو سپس     Motionتوان خواند. فلگ را از قسمت  مقدار شمارنده را می   DWORD_TO_DINTاز طریق فلگ زیر و تابع  

 انتخاب کنید. 

 

 

 

 

 

 

 

   

 

 



 PLC های تولید پالس از طریقروش

در   که توابع آنها و اصول کار با آنها متفاوت است.  استفاده کرد  Indirectو    Directتوان از دو روش  برای اعمال پالس خروجی می

معروف    Sequenceاین روش به روش ترتیبی یا    توان تنظیم نمود.مرحله موقعیت می 80در قسمت تنظیمات تا  Indirectتابع  

توان از  البته درصورت تنظیم بر روی حالت سرعت نمی  دهد.است که چندین مرحله را بصورت اتوماتیک پشت سرهم انجام می 

در سمت    Positioningشود که با دوبار کلیک کردن بر روی  انجام می تنظیمات آن از طریق پنجره زیر مراحل دیگر استفاده نمود.

را در  APM_IST  یعنی  Indirectشود. سپس تابع  پنجره زیر نمایش داده می   Internal parameterچپ صفحه در قسمت  

 کنیم.می برنامه اصلی اجرا 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 مستقیم  به روشتولید پالس  جهت   APM_DSTتابع
 

   .شودنمایش داده می  APM_DSTت و با بصورت زیر اس   Directتابع

 

 

 

 

 
بوده و از رک    H  و سری  Compactمدل    PLCبرای فعال کردن تابع است، لبه بالارونده به آن متصل کنید. چون  REQپایه  

  Axisدهیم. در قسمت را صفر می  Slot وصل نشده است  Positionرا صفر و چون کارت  Baseکنیم پس قسمت استفاده نمی 

وصل کنیم شماره اسلات تغییر    PLCبه    Positionدهیم. اگر کارت  مقدار یک قرار می  Yمقدار صفر برای محور    xبرای محور  

  )آدرس(   ADDRدر قسمت    کانال(.4برای  3کند)از صفر تا  های کارت متصل شده عدد محور تغییر می کرده و براساس تعداد کانال 

  کند و مقدار آن هیچ اثری ندارد. هت حرکت را تعیین می جآدرس  مثبت/منفی بودن    ،در حالت سرعت  تعداد پالس را وارد نمایید.

مقدار تاخیر بعد از پایان مرحله و آغاز    DWELLرا تنظیم نمایید.  یا تعداد پالس در ثانیه  سرعت حرکت  SPEEDدر قسمت  

بعبارتی فلگ فعال    کند.برای اجرای سطر بعدی برنامه تاخیر ایجاد می   APM_DSTیا پس از پایان عملکرد تابع    مرحله بعد است.

میلی  65535تا    صفررا از    DWELLدارد تا این زمان پایان یابد. زمان  را فعال نگه می  POS_X_BUSY_بودن حرکت محور یا  

یا در حین     (After)پس از پایان مرحله  M CODE  درصورت عدم نیاز مقدار آن را صفر قرار دهد.توان تنظیم کرد.  ثانیه می 

در    قرار دهید.  Noneدرصورت عدم نیاز مقدار    کند که با آن کد یک فرایند دیگر اجرا شود،تولید می دی  ک   (With)اجرای مرحله

را   MCodeباید قبل از شروع مرحله بعدی مقدار  Afterرا صفر کرد. در حالت  M Codeباید قبل از پایان مرحله  Withحالت 

که صفر حالت موقعیت و یک حالت سرعت   یا موقعیت باشد کنیم در حالت سرعت تعیین می  POS/SPDدر قسمت   صفر نمایید.

اگر انتهای مسیر مشخص باشد حرکت مطلق    نوع حرکت را تعیین کنید که نسبی است و یا مطلق.   ABS/INCدر قسمت    .است

است. و با دریافت پالس چون به نقطه انتهایی رسیده است دیگر حرکتی ندارد اما در حرکت نسبی مبدا و مقصد مهم نیست و فقط  

  TIME_SELقسمت  دهد.  تشخیص می   PLCشود. در مطلق جهت حرکت را  براساس تعداد پالس دریافتی حرکت انجام می 

 قابل تنظیم است.   3مقدار آن از صفر تا  د.شو اجرا ACC_Timeو   DEC_Timeکند کدام تعیین می 

 مد سرعت حالتی است که دور بر دقیقه مستقل از بار باشد.

 

 

 

 



 Motion Control های مربوط بهفلگ

 باشد. های زیر می شامل بخش (Step)یک حرکت

 

 

 

 

 

 

 

گردد برای رفع این مشکل  ظاهر می   221دوباره فرمان فعال شدن به تابع بدهیم اخطار  اگر تولید پالس و حرکت آغاز شده باشد و  

 کنیم تا دوباره تابع فعال نشود. استفاده می  POS_X_BUSY_از فلگ 

دهد که در حالت افزایش سرعت است و هنوز به سرعت نهایی حالت عملکردی اجرای مرحله را نشان می   POS_X_ACC_فلگ  

 .نرسیده است

 شود.فعال می  POS_X_Const_اگر حالت عملکردی حرکت پایدار باشد فلگ  

دهد که در حالت کاهش سرعت است و هنوز به سرعت صفر  حالت عملکردی اجرای مرحله را نشان می  POS_X_DEC_فلگ  

باشد که به نوع  می   100000که حداکثر مقدار آن   شد.بامی   Speed limitاز سرعت صفر تا    ACCنرسیده است. مقدار زمان  

PLC    یا کارتMotion   .از تقسیم مقدار    بستگی دارد از سرعت صفر به سرعت مدنظر  بر    ACC_timeمقدار زمان رسیدن 

Speed limit   شود و اگر مثلا  تعیین میACC  و مقدار    5000بر رویSpeed limit    کشد ثانیه طول می   2.5باشد    2000بر روی

تعریف شده است    ACCباشد همان زمانی که برای    Speed limitاگر سرعت برابر    تا از سرعت صفر به سرعت مدنظر برسیم. 

 کشد تا از سرعت صفر به سرعت مدنظر برسیم. طول می 

فلگ    از  بخواهیم جهت حرکت را تشخیص دهیم  فعال شدن آن جهت حرکت  استفاده می  POS_X_DIR_اگر  با  کنیم که 

CCW  .خواهد بود 

   .ثانیه را مشاهده کنید توانید تعداد پالس بر  می POS_X_CurSpd_از طریق فلگ  

شود. درصورت استپ  زمانی که یک مرحله کامل اجرا نشود و با استپ متوقف شود این فلگ فعال می  POS_X_Stop_فلگ  

 کند.  را فعال کنید ادامه برنامه را اجرا می (APM_DST)برنامه اگر دوباره برنامه را اجرا کنید 

این فلگ   DWELL_TIMEبرنامه)حرکت( را کامل اجرا کرد پس از  APM_DSTزمانی که  POS_X_Done_فلگ  

 شود. بمدت خیلی کمی فعال می 

 



کنند)برنامه  دهد توابع دیگر عمل نمیوقتی خطایی رخ می  باشد.می   POS_X_Err_فلگ مربوط به خطا در روند اجرای حرکت  

 شود( تا خطا برطرف شود. متوقف می 

توان این  مورد نظر قرار گرفته است. می   Homeباشد و سروو در نقطه  می   Homingنشانگر پایان     pos_x_originfix_فلگ  

 فلگ را شرطی برای آغاز فرایند قرار داد. 

ماند)البته اگر  بین زمانی که مرحله قبل تمام شده است تا مرحله بعدی اجرا شود این فلگ فعال می  Pos_x_Dwell_فلگ   

 مقدار آن را صفر درنظر نگرفته باشیم(. 

 .دهد موقعیت فعلی را نمایش می   POS_X_Curpos_فلگ  

 ماند. فعال می  Dwellشود و تا پایان زمان فعال می   Homingآغاز فرایند   Pos_x_Home_فلگ  

 جهت توقف حرکت   APM_STPتابع 
 

فعال شده باشد پس    Stopدر صورتی که مرحله کامل اجرا نشده باشد و تابع    شود.نیز برای توقف حرکت استفاده می   STOPتابع  

مدل    PLCچونباشد.  برای فعال کردن تابع می   REQپایه   گردد.ادامه مرحله اجرا می   APM_ISTاز فعال کردن مجدد تابع  

Compact  و سری  H   کنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمیBase    را صفر و چون کارتPosition   وصل نشده است 

Slot   دهیم. در قسمت  را صفر میAxis   برای محورx   برای محور    و   مقدار صفرY   دهیم. اگر کارت  مقدار یک قرار میPosition  

)از صفر تا    کند های کارت متصل شده عدد محور تغییر می وصل کنیم شماره اسلات تغییر کرده و براساس تعداد کانال   PLCبه  

تا بلافاصله متوقف شود    دهیمشیب کاهش سرعت بوده و مقدار آن را فعلا برابر صفر قرار می   DEC_TIME  کانال(.  4برای  3

حرکت اغاز شده    ACC 1اگر با    یعنی آغازی.    شیب صعودشماره  هرعددی غیر از صفر باعث توقف حرکت با شیب نزولی برابر با  

نمایش داده    321اگر حرکت یکبار استپ شده باشد و مجدد استپ را فعال کنیم اخطار  .  شودموتور متوقف می   DEC1باشد با  

 کنیم. در ورودی تابع استپ استفاده می  POS_X_BUSY_شود برای حل این مشکل از فلگ  می 

 

 

 

 

 عدم عملکرد دو شستی همزمان

 رنامه بصورت زیر است. ب

 

 



 positioning  برنامه  

را انتخاب نمایید سپس پنجره زیر نمایش    Positioningگزینه    Internal Parameterابتدا در سمت چپ صفحه در قسمت  

 شود تنظیمات مشخص شده را انجام دهید.داده می 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  



 نویسیم.می  XG5000سپس برنامه را در 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 جهت ریست کردن خطاها  APM_RST  تابع

تابع    از  خطا  کردن  برطرف  نمایید.    APM_RSTجهت  پایه  استفاده  دهید.    REQدر  قرار  باز  تیغه  تابع،  کردن  فعال  جهت 

   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری   Compactمدل    PLCچون

دهیم.  مقدار یک قرار می   Yمقدار صفر و برای محور   xبرای محور   Axisدهیم. در قسمت می   قرار   را صفر  Slot  وصل نشده است

های کارت متصل شده عدد محور تغییر  وصل کنیم شماره اسلات تغییر کرده و براساس تعداد کانال  PLCبه    Positionاگر کارت  

 را برابر صفر قرار دهید.  INH_OFFپایه کانال(. 4برای 3کند )از صفر تا می 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Homing 
 

و دیگری برای پایه    Homeتوان استفاده کرد یکی برای پایه  دارد از دو سنسور می وجود    Home  سه حالت  DN32Hدر مدل  

Dog .    دقت کنید که در ابتدای کار تابعPreset    را قرار دهید و سپسHoming   .در پارامتر    را آغاز کنیدKx7713  وKx7712  

بیت کم    Kx7712توان به این دو آدرس اختصاص داد. که  را می  00،01،10را تعیین نمود. و مقدار    Homingتوان روش  می 

 ها بصورت زیر است. ترتیب پایه  بیت پر ارزش است. Kx7713ارزش و 

 

 

 

 

 

 

 

  DOG/Home (off) حالت اول:

بعد از  سپس  شود. متوقف می موتور  فعال شد که   Home سنسور کند سپسسرعت را کم می  که فعال شد  DOG سنسور ابتدا 

 شود.  درایو آماده بکار می  Dwellزمان  گذشت

 

 

 



 DOG/Home (ON) حالت دوم:

شود تا  تشخیص دهد سرعت موتور کم می   DOGسنسور    شود.فعال شوند موتور متوقف می   DOGو    Homeهر دو سنسور  

  شود. تشخیص دهد موتور متوقف نمی Homeغیرفعال شد ولی سنسور  DOGتشخیص دهد اگر سنسور   Homeسنسور

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 DOGحالت سوم: 

شود و جهت  د سرعت کم می شو فعال DOGسنسور  گر برای اینکار ا شود.فعال شود موتور متوقف می دوبار  DOGفقط سنسور 

 شود.د موتور متوقف می شو فعال DOGکند مجدد که سنسور حرکت تغییر می 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  PLCجهت فعال کردن تابع، تیغه باز قرار دهید. چون  REQدر پایه    کنیم.استفاده می   APM_ORG  از تابع  Homingبرای آغاز  

  وصل نشده است   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری  Compactمدل  

Slot   دهیم. در قسمت را صفر قرار میAxis   برای محورx   مقدار صفر و برای محورY  دهیم.مقدار یک قرار می 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

در حالت عادی صفر  تنظیم شود  High Activeاگر بر روی  Pulse Output Level در قسمت Positioningدر تنظیمات   

 شود. صفر شود فعال می   درحالت عادی یک است و وقتی  Low Activeشود. است و وقتی یک شود فعال می

 هستند. Low Activeهای میکروپروسسوری بعلت جلوگیری از نویز اکثر سیستم 

 را بر روی تعداد پالس در یک دور موتور تنظیم نمایید. Speed limitحتما پارامتر  ACCدرصورت تنظیم مقدار 

جهت   Home Directیکی از سه مدل را انتخاب نمایید. در قسمت  Home Method در قسمت  Positioningدر تنظیمات 

 باشد. CCWو یا   CWرا تعریف نمایید که   Homingحرکت  

High Speed Home حداکثر سرعت برای پیدا کردن سنسورDOG .دقت کنید که مقدار این سرعت از   استSpeed 

Limit  .کمتر باشد 

Home Low Speed   تشخیص سنسور  حداقل سرعت بعد ازDOG  تا یافتن سنسورHome   باشد. می 

 Home ACC Time   از سرعت صفر تا حداکثر سرعت.   افزایش سرعتزمان 

Home DEC Time  زمان کاهش سرعت از سرعت حداکثرHome .تا سرعت صفر  

Home Dwell Time .مدت زمان مورد نیاز پس از پایان یک مرحله تا شروع مرحله بعد است 

 



Home Address  پس از پایان فرایندHoming  تواند صفر باشد یا هر عددی  کند که می شمارنده تعداد پالس را مقداردهی می

 که در پروژه نیاز باشد.

 باشد. برنامه به شکل زیر می 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 (Sequence)سرهم مرحله پشتاجرای چند 

توان تعریف کرد که با اضافه  مرحله می   80تا    Hسری    PLCپشت سر هم انجام شود در    (Step)گاهی نیاز است چندین مرحله  

مرحله تعریف نمود.  150توان تا  می   Positioningهای  با کارت   شود.تعداد این مرحله ها بیشتر نیز می  Positionکردن کارت  

باید از پنجره زیر تنظیمات هر مرحله    (Step)هابرای وارد کردن این مرحله   مرحله تعریف نمود.  400توان تا  می   UPبرای مدل  

(Step)  .جهت انجام چندین مرحله پشت سرهم یا استفاده از جدول باید از تابع   را وارد نماییدAPM_IST    استفاده نمود. لازم

نویسی کمتری در  انجام داد اما این روش فضای برنامه   APM_DSTتابع  80مرحله را با    80توان  به ذکر است از روش قبل هم می 

مدل    PLCچون.  شودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQبصورت زیر است. قسمت    APM_ISTتابع   کند.صفحه اشغال می 

Compact  و سری  H   کنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمیBase    را صفر و چون کارتPosition   وصل نشده است 

Slot   در قسمت  دهیم.  را صفر میAxis    برای محورX  ر و برای محور  مقدار صفY  را قرار دهید. در قسمت   مقدار یکSTEP  

ها یک عدد  به شمارنده مرحله  مقدار صفر بدهیم از مرحله یک شروع کرده و   Stepاگر به    شماره مرحله مورد نظر را انتخاب نمایید.

که   گیردقرار می   Pos_X_CurStep_. مقدار شمارش مرحله در فلگ  توان مقدار صفر داد و هم مقدار یکهم می   کند اضافه می 

پس از پایان مرحله مقدار این فلگ نمایانگر شماره مرحله بعدی    شود.اجرا می   توان مشاهده نمود کدام مرحله از طریق این فلگ می 

 است. 

  

 

 

 

 را باز نموده و تنظیمات لازم را انجام دهید.  Positioningپنجره 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

نوع حرکت را تعیین    3باشد. در قسمت  می    (Step)شماره مرحله  2را انتخاب نمایید. قسمت    (X,Y)محور حرکت  1در قسمت

باشد مرحله بعد    ENDنحوه اجرای مرحله بعد را تعریف نمایید که اگر بر روی    4کنید که مطلق است و یا افزایشی. در قسمت

کند. قرار دهید مرحله بعدی بدون نیاز به پالس شروع به حرکت می   Keep  شود تا پالس بعدی اعمال شود. اگر بر روی انجام نمی 

اجرا شده و فقط در یک جهت انجام    Dwellقراردهید مرحله بعدی بدون درنظر گرفتن زمان    CON(Continue)اگر بر روی  

ردی را  مد عملک  5در قسمت  توان جهت را معکوس نمود. برای داشتن چندین موقعیت با سرعت مختلف کاربرد دارد. نمی شودمی 

تعیین نمایید    6در قسمت   شوند.اگر حالت سرعت انتخاب کنید مراحل بعدی اجرا نمی   انتخاب نمایید که سرعت باشد یا موقعیت.

اگر    7باشد در قسمت    بیانگر این است این مرحله انجام شد مرحله بعدی کدام مرحله   Repeat که  Repeatاست یا    Singleکه  

. برای مثال  تعریف کرده باشید مرحله بعدی که باید پس از پایان این مرحله اجرا شود را انتخاب نمایید   Repرا بر روی    6قسمت  

قرار دهید بعد از اجرای این    5را بر روی عدد    Rep Stepو    Repقرار دهید و متد را بر روی    Keepرا بر روی    Patternاگر  

اگر  اجرا می   5مرحله، مرحله   اما  بر روی     Keepبر روی    Patternشود.  نه    گرددباشد مرحله بعدی اجرا می   Sinبوده و متد 

مرحله که انجام شد به ما کدی بدهد که    اگر بخواهیم هر  9آدرس یا تعداد پالس را تعریف نمایید. در قسمت  8در قسمت  . 5مرحله

توان تنظیم نمود پس از پایان مرحله کد به ما بدهد یا  تعریف نمایید که می   را  M Codeبراساس آن کد عملی خاص انجام شود  

سرعت یا تعداد پالس    11مدنظرتان را تنظیم نمایید. قسمت    ACC/DECشماره    10قسمتدهد.  حین اجرای مرحله به ما کد می 

   را تعریف نمایید. Dwellزمان   12در ثانیه را تعریف نمایید. در قسمت 

 



 گردد. مقدار شمارنده موقعیت صفر می  Positionبه   Speedبا تغییر مد از  

 مرحله  تغییر مقدار شمارنده جهت  APM_SNS تابع

.  شودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت   استفاده نمود.  APM_SNSتوان از تابع  برای تغییر مقدار شمارنده مرحله می 

   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری   Compactمدل    PLCچون

را قرار دهید. در   مقدار یک  Yو برای محور    مقدار صفر  Xبرای محور    Axisدهیم. در قسمت  را صفر می   Slot  وصل نشده است

 شماره مرحله مورد نظر را انتخاب نمایید. STEPقسمت 

 

 

 

 

 

 

 تغییرمد سرعت به موقعیت  APM_VTP  تابع

برای فعال کردن تابع استفاده    REQقسمت   توان مد سرعت را به مد موقعیت تغییر داد.می   APM_VTPبا استفاده از تابع  

چونشودمی   .PLC    مدلCompact  سری نمی   H  و  استفاده  رک  از  و  قسمت  بوده  کارت    Baseکنیم پس  چون  و  صفر  را 

Position   وصل نشده است  Slot   دهیم. در قسمت  را صفر میAxis    برای محورX  و برای محور    مقدار صفرY  را قرار   مقدار یک

 دهید.  

 

 

 

 

 

 

 



بلافاصله بعد از رسیدن به آدرس   فعال باشد   REQاگر پایه  برای اینکه این تابع بدرستی عمل کند باید بصورت زیر استفاده شود. 

 کند.  مدنظر مد سرعت به مد موقعیت تغییر می 

 

 

 

 

 

 

 جهت تغییر مد موقعیت به سرعت   APM_PTV  تابع

برای فعال کردن تابع استفاده    REQقسمت   توان مد موقعیت را به مد سرعت تغییر داد.می   APM_PTVبا استفاده از تابع  

چونشودمی   .PLC    مدلCompact  سری نمی   H  و  استفاده  رک  از  و  قسمت  بوده  کارت    Baseکنیم پس  چون  و  صفر  را 

Position   وصل نشده است  Slot   دهیم. در قسمت  را صفر میAxis    برای محورX  و برای محور    مقدار صفرY  را قرار   مقدار یک

 دهید.  

 

 

 

 

 
 

بلافاصله بعد از رسیدن به آدرس   فعال باشد   REQاگر پایه  برای اینکه این تابع بدرستی عمل کند باید بصورت زیر استفاده شود. 

 کند.  مدنظر مد سرعت به مد موقعیت تغییر می 

 

 

 

 

 

 

 

 



 حرکت دستی  APM_INCتابع 

  PLC. چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    استفاده گردد.  APM_INCبرای حرکت دستی باید از تابع  

  وصل نشده است   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری  Compactمدل  

Slot   دهیم. در قسمت  را صفر میAxis    برای محورX   و برای محور    مقدار صفرY  در قسمت  را قرار دهید.   مقدار یکInch_val  

با  کند.حرکت می   (Incremental)این تابع بصورت افزایشی حرکت کند.1000مقدار موقعیت را وارد نمایید مثلا به موقعیت  

 کند.ای حرکت می موتور بصورت لحظه   ، ای ورودیفعال شدن لحظه 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 ای بصورت زیر است برنامه جهت حرکت لحظه 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

توان سرعت حرکت  از طریق تابع زیر می  توان سرعت حرکت را تغییر داد.می  POS_X_joginchspd_از طریق فلگ  

Inching  .را تغییر داد 

 

 

 

 

  

 



 MCODE  جهت صفر کردن  APM_MOF  تابع

توان  می   APM_MOFمشاهده نمود و با استفاده از تابع    POS_X_Mcode_توان در فلگ  را می  MCodeمقدار  

نمود.  Mcodeمقدار   پایان مرحله   را صفر  از  قبل  باشد  نیاز  زمانی که  از فلگ    Mcodeبرای    POS_X_Const_صفر شود 

 .به شکل زیر استWithبصورت     Mcodeبرای   استفاده نمایید. برنامه

 .قرار دهید  Keepبر روی  Patternو  Positioningها را در قسمت در برنامه نیز مرحله 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  Stepگیرد و  قرار می   APM_ISTبالاتر از تابع    APM_MOFدر برنامه بالا تابع    ،قرار دهید   Afterرا بر روی    MCodeاگر  

تابع   دهید   APM_ISTدر  قرار  صفر  برابر  شود   را  اجرا  شمارنده  مقدار  هرلحظه  اجرا  برای  تابع    تا  مرحله  غیراینصورت  در 

APM_IST   در برنامه نیز مرحله ها را در قسمت  شوداجرا می .Positioning    وPattern    بر رویEND  .دقت کنید    قرار دهید

استفاده کنید وقتی    APM_DSTدرصورتی که از تابع    می باشد.  ENDبوده و اکنون بر روی    Keepکه در حالت قبلی بر روی  

 شود.تولید می   Mcodeعدد  Dwell timeسرعت صفر شد قبل از 

 

 

 

 

 



 PD02A مدل motion control کارت
 

و محور فرعی    Xدر این کارت محور اصلی محور   ولتی دارد.5این کارت ورودی پالس     . توان وصل نمودبه این کارت دو انکدر می 

 باشد. می  Yمحور 

 تواند باشد.کیلواهم می 4.7کیلواهم تا2.2مقاومت از   انکدر به کارت بصورت زیر است.نحوه اتصال 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 



 را نیز وارد نمایید.  PD02Aمدل کارت که به آن متصل شده است یعنی  PLCعلاوه بر مدل  I/O Parameterباید در قسمت  

 

 کلیک کنید   Yesبر روی  شود.را بزنید پنجره زیر نمایش داده می  applyسپس 

 

 

 

 

 

 

 



 کلیک نمایید.   OKهمه را انتخاب نموده و بر روی  ایجاد کرده PLCرا  Globalهایفلگ  شود.پنجره زیر نمایش داده می 

 PD02A کارتاتصال انکودر به  

 شده توسط انکدرجهت نمایش تعداد پالس تولید   APM_ENCRD  تابع
 

تابع   از  انکدر  مقدار  خواندن  نمایید.  APM_ENCRDبرای  می   REQقسمت    استفاده  استفاده  تابع  کردن  فعال  .  شودبرای 

   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری   Compactمدل    PLCچون

 شود.مقدار خوانده شده توسط انکدر نمایش داده می  ENC_VALدرخروجی   دهیم.را یک قرار می  Slot وصل شده است

 

 

 

 

 

 

 

 



 جهت اعمال مقدار اولیه به شمارنده پالس انکدر APM_EPRE  تابع
 

تابع   تنظیم کرد.  می   APM-EPREاز طریق  را  انکدر  اولیه  استفاده می   REQقسمت  توان مقدار  تابع  فعال کردن  .  شودبرای 

   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری   Compactمدل    PLCچون

  را قرار دهید.  مقدار یک   Yو برای محور   مقدار صفر  Xبرای محور    Axisدر قسمت    دهیم.را یک قرار می   Slot  وصل شده است

   .دهیم قرار می   EPRE_VALخواهیم قرار دهیم را در پایه مقداری که در شمارنده می 

 

 

 

 

 

 

 کلیک کنید.   I/O parameterبرای انجام تنظیمات باید بر روی کارت در قسمت 

 باشد. تنظیمات مشابه حالت قبلی می بعضی  شود.سپس پنجره زیر نمایش داده می 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 باشد. ادامه تنظیمات جدول در شکل زیر می 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

اما 

حداکثر مقدار قابل شمارش برای   Enc max. valueکارت نیز باید این تنظیمات را انجام دهید. در قسمت    ای قسمت انکدربر

 

 



. در قسمت  یابد تغییر می     Enc min.Valueمنهای مقدار  4294967295پس از این عدد مقدار انکدر به   انکدر را وارد نمایید 

Encoder input   کند. که دارای سه حالت  نحوه شیوه اعمال پالس به سروو موتور را تنظیم میCW/CCW    ،PLS/DIR    و ،

 باشد. می  (Bو   Aپالس)لبه بالارونده و پایین رونده پالس 4فاز

 APM_SCP تابع

برای فعال کردن تابع    REQقسمت    انکدر را تغییر داد. قسمت  توان مقادیر جدول تنظیمات کارت  می   APM_SCPاز طریق تابع  

را صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری  Compactمدل    PLC. چونشوداستفاده می 

Position   وصل شده است Slot   در قسمت    دهیم.را یک قرار میAxis   برای محورX   و برای محور   مقدار صفرY  را  مقدار یک  

برای    2نوع متغیر قابل تنظیم را وارد نمایید. عدد یک برای تنظیم حداکثر مقدار انکدر، عدد    CP_NOقرار دهید. در قسمت  

عدد انکدر،  مقدار  حداقل  تنظیم    3تنظیم  عدد  Speed overrideبرای  انکدر    4و  دریافتی  پالس  نوع  تنظیم  برای 

(PLS/DIR,CW/CCW,2-Phase)   در قسمت . باشد میCP_VAL .مقدار آن را تنظیم کنید 

 

 

 

 



دوبار کلیک کرده تا پنجره    Positionکارت  ی بر رو I/O parameterبرای رسم خط، دایره و یا هر شکل دیگر باید از قسمت 

  .را انتخاب نمایید و تنظیمات مربوط به حرکت را انجام دهید  Yو یا محور  Xزیر نمایش داده شود سپس محور 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ای که فرمان دهید به همان  اگر افزایشی باشد از نقطه  .که بصورت مطلق باشد یا افزایشی حرکت را انتخاب نمایید  نوع 1در قسمت

دهد. مثلا اگر موتور  کند ولی اگر مطلق باشد درصورتی که قبلا حرکتی کرده باشید باقمانده مسیر را ادامه می اندازه حرکت می 

کند و به  حرکت می 3000باشد به اندازه  3000رسیده باشد اگر حرکت افزایشی باشد و مقدار آن  2000حرکت کرده و به موقعیت 

نحوه    2قسمت    رسد.می 3000حرکت کرده و به موقعیت  1000باشد فقط به اندازه    مطلقرسد اما اگر حرکت  می 5000موقعیت  

شود تا پالس بعدی اعمال شود. اگر بر روی  باشد مرحله بعد انجام نمی   ENDاجرای مرحله بعد را تعریف نمایید که اگر بر روی  

Keep  کند. اگر بر روی  رحله بعدی بدون نیاز به پالس شروع به حرکت می قرار دهید مCON(Continue)    قراردهید مرحله

توان جهت را معکوس  نمی شوداجرا شده و فقط در یک جهت انجام می  DEC Timeو    Dwellبعدی بدون درنظر گرفتن زمان 

مد عملکردی را انتخاب نمایید که سرعت باشد یا   3در قسمت  نمود. برای داشتن چندین موقعیت با سرعت مختلف کاربرد دارد. 

که    Repeatاست یا    Singleتعیین نمایید که    4شوند. در قسمت  موقعیت. اگر حالت سرعت انتخاب کنید مراحل بعدی اجرا نمی

Repeat    را بر روی    4اگر قسمت    5بیانگر این است این مرحله انجام شد مرحله بعدی کدام مرحله باشد در قسمتRep    تعریف

  Keepرا بر روی    Patternکرده باشید مرحله بعدی که باید پس از پایان این مرحله اجرا شود را انتخاب نمایید. برای مثال اگر  

شود. اما اگر  اجرا می   5قرار دهید بعد از اجرای این مرحله، مرحله    5را بر روی عدد    Rep Stepو    Repقرار دهید و متد را بر روی  

Pattern   بر رویKeep     بوده و متد بر رویSin   اگر    گردد. باشد مرحله بعدی اجرا میPattern    را بر رویEND    قرار دهید و

  شود. با دریافت پالس فعال می   5پس از پایان این مرحله، مرحله   قرار دهید   5را بر روی عدد    Rep Stepو    Repمتد را بر روی  

عددی است    7قسمت   گردد.برای رسم دایره و کمان استفاده می   8و7قسمت  تعریف نمایید.  آدرس یا تعداد پالس را  6در قسمت

بر    8باشد. اگر قسمت  (MID)باشد و یا نقطه سوم  (Center)نقطه وسط عدد    ،باشد (radius)شعاع  مقدار    که    8به قسمتوابسته  

نقطه وسط شعاع کمان    7این عدد در قسمت  برروی نقطه وسط باشد   8باشد اگر قسمتاندازه شعاع می   7روی شعاع باشد قسمت

اگر قسمت باشد.  باشد.  MIDبر روی    8می  پایان حرکت قوس می  و  آغاز  نقطه  بین  نقطه  این  بخواهیم    9در قسمت  باشد  اگر 

 



توان تنظیم  را تعریف نمایید که می   M Codeعملی خاص انجام شود    ،هرمرحله که انجام شد به ما کدی بدهد که براساس آن کد 

 مدنظرتان را تنظیم نمایید.   ACCشماره    10دهد. قسمتنمود پس از پایان مرحله کد به ما بدهد یا حین اجرای مرحله به ما کد می 

  13سرعت یا تعداد پالس در ثانیه را تعریف نمایید. در قسمت   12قسمت  مدنظرتان را وارد نمایید.    DEC/شماره    11قسمت   در

جهت حرکت را    15اگر دایره باشد چند دور بزند برای فرایند برش کاربرد دارد. قسمت  14قسمترا تعریف نمایید.    Dwellزمان  

 باشد. 180باشد یا بیشتر از  180کند که کمتر از زاویه کمان را تعیین می  16. قسمتCCWباشد یا  CWکند که تعیین می 

 ضلعی 5رسم 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  



را  cos30   ضلع ضربدر  و   sin30  ضلع ضربدر  درجه برای محاسبه مقدار حرکت باید 60  آن  درجه می باشد و نصف120لعی  ض5زاویه  

ا  بدست آورد بعبارتی  ضتمامی  برابر هستند.    شود.می   866برابر    cos30ضربدر  100و    شودمی 500برابر  sin60ضربدر1000لاع 

 . بدست آمده است. تنظیمات به شکل زیر است 2*866از   1732مقدار 

 

 

 

 

 

 

 

 



Homing  در کارت  PD02A 

دارای   کارت  پایه  باشد.می   Homingروش    5این  که  کنید  کارت   Homeدقت  پایه 5این  ولی  است    های ولتی 

DOG/Lower/Upper  ولتی می باشند 24بصورت . 

    DOG/Home(off) روش صفر :

 DOGیابد. به محض اینکه سنسور  سرعت کاهش می   DOGیابد بعد از دیدن سنسور  سرعت افزایش می   ACC Timeبا شیب   

 شود. تشخیص دهد موتور متوقف می  Homeقطع شد و سنسور 

 DOG/Home(ON) روش یک :

افزایش می   ACC Timeبا شیب   از دیدن سنسور  سرعت  بعد  اگر سنسور   یابدسرعت کاهش می   DOGیابد    Homeسپس 

 فعال است. DOGدر این حالت سنسور    شود.تشخیص دهد موتور متوقف می

 DOG روش دوم :

سنسور    شودبا همان سرعت جهت حرکت معکوس می  DOGیابد بعد از دیدن سنسور  سرعت افزایش می   ACC Timeبا شیب  

DOG   اگر سنسور    یابد سپسسرعت کاهش می   تشخیص ندهدDOG    موتور متوقف    کند و جهت تغییر می   تشخیص دهد مجدد

 شود.می 

 Lower limit/Home روش سوم :

 شودو دور معکوس می  یابد سرعت کاهش می  Lower limitیابد بعد از دیدن سنسور سرعت افزایش می  ACC Timeبا شیب 

 شود. تشخیص دهد موتور متوقف می Homeسپس اگر سنسور 

 Lower limit روش چهارم :

. چرخد و معکوس می  یابد سرعت کاهش می  Lower limitیابد بعد از دیدن سنسور سرعت افزایش می  ACC Timeبا شیب 

 شود. موتور متوقف می Lower limitقطع شدن سنسور  بعد از

 

 

 

 

 



 APM_SHP تابع

تابع   مقدارمی   APM_SHPاز طریق  مختلف  توان  داد.   Homing  پارامترهای  تغییر  تابع    REQقسمت    را  کردن  فعال  برای 

را صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری  Compactمدل    PLC. چونشوداستفاده می 

Position   وصل شده است Slot    دهیم. در قسمت  می   یک راAxis    برای محورX و برای محور   مقدار صفرY را قرار   مقدار یک

  که به شرح زیر می باشد: باشد کمیت می   9که دارای    باید مشخص نمایید کدام کمیت تغییر کند   HP_NOدر قسمت  دهید.

  - Homing.5فرایند  ACC/DEC  مقدار  - Homing  .4  حداقل سرعت  -Homing  .3  حداکثر سرعت-Home  .2آدرس  -1

حرکت   - Homing  .8روش    -Homing  .7  فرایند   Homing  .6-  re-run Time  فرایند   Dwell Time  مقدار  جهت 

Homing . 

 مقدار آن را وارد نمایید. HP_VALو در قسمت 

 

 

 

 

 

 

 شود. می  آغاز Homingفرایند  APM_ORGبا فعال کردن تابع 

 APM_WRT تابع

مقادیر تغییر یافته از طریق    PLCتا درصورت خاموش روشن   مقادیر تغییر یافته را در جدول ذخیره کرده   APM_WRTبا تابع  

  H  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    تغییری نکنند.  HMIبرنامه و یا  

دهیم. در  می   یک را    Slot  وصل شده است   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی 

های محوری که داده  WRT_AXISدر قسمت  را قرار دهید. مقدار یک Yو برای محور   مقدار صفر  Xبرای محور   Axisقسمت 

 شود را تنظیم نمایید. آن ذخیره می 

 

 

 

 

 

 

 



 APM_CRD تابع

برای    REQدهد. قسمت  را نشان می   Mcodeهای مختلفی دارد که شامل سرعت، موقعیت، مرحله و  خروجی    APM_CRDتابع

را    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودتفاده می فعال کردن تابع اس 

  Yو برای محور    مقدار صفر   Xبرای محور    Axisدهیم. در قسمت  را یک می   Slot  وصل شده است   Positionصفر و چون کارت  

مقدار    MCDدر   شماره مرحله در حال اجرا،  STEPسرعت جاری، در  CVموقعیت فعلی  در    CAدر    .را قرار دهید  مقدار یک 

Mcode  دهد را نشان می 

 

 

 

 

 

 

 APM_SRD تابع

  PLC. چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    .عنصری است8آرایه    7خروجی آن شامل    APM_SRDتابع  

 وصل شده است   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری  Compactمدل  

Slot   دهیم. در قسمت را یک میAxis  برای محورX و برای محور   مقدار صفرY را قرار دهید  مقدار یک. 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 



 AMP_SMD تابع

تابع   تابع    REQقسمت    . را تغییر داد  Positioningتوان تمامی مقادیر جدول  می   APM_SMDاز طریق  برای فعال کردن 

را صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری  Compactمدل    PLC. چونشوداستفاده می 

Position   وصل شده است Slot   دهیم. در قسمت  را یک میAxis    برای محورX و برای محور   مقدار صفرY را قرار   مقدار یک

موقعیت مدنظر.    - 1مورد را انتخاب نمود.    16توان  می   MD_NOشماره مرحله را وارد نمایید. در قسمت    STEPدر قسمت    .دهید 

2- circular interpolation aux point  .3-مدنظر  Dwell Time  .5- Mcode  .6 -  circular  -4.  سرعت 

interpolation turns .7 -   (روش کنترلیsingle, repeat.)8 -    الگوی حرکت  - 9  )موقعیت، سرعت(.روش کنترلی  (END, 

Keep, Cont ( 10 -  روش حرکت(Absolute, Incremental)  11-  circular interpolation size(Arc<180)12 -  

ACC. No.13-  DEC.no  14-circular interpolation mode (MID, Center, Radius)  15- circular 

interpolation direction (CW, CCW) 16- Repeat Step number 

 .را قرار دهید   MD_NOمقدار قسمت  MD_Valدر قسمت  

 

 

 

 
 

 PD02A رسم خط با کارت 

 برای مثال خط زیر را رسم کنید.

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 را تنظیم کنید سپس در پنجره تنظیمات کارت، تنظیمات زیر را انجام دهید.  PD02Aو سپس نوع کارت را   PLC ابتدا مدل

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 برای رسم یک خط استفاده نمود.  APM_LINدر برنامه باید از تابع است.  Xسرعت مهم نیست چون تابع  Yدر محور 

 جهت رسم خط APM_LIN تابع

کنیم  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت   

اگر بر روی    LIN_Axisدهیم. در قسمت  را یک می  Slot  وصل شده است   Positionرا صفر و چون کارت    Baseپس قسمت  

قرار دهید    6باشد اگر بر روی  می   X/Zقرار دهید ارتباط بین محور    5باشد اگر بر روی  می   X/Yقرار دهید ارتباط بین محور    3

باشد چون این کارت دو محور می   می باشد.  X/Y/Zقرار دهید ارتباط بین محور    7باشد و اگر بر روی  می   Y/Zارتباط بین محور  

 شماره مرحله را وارد نمایید.  STEPدر قسمت   .قرار دهید  3باید مقدار آن را بر روی 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 نامه به شکل زیر است. بر

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 PD02Aبا کارت  م الزاویهئ رسم مثلث قا

 کند.حرکت می  yرا صفر قراردهید با سرعت   xاگر سرعت   یابد.تغییر می   yو xبرنامه مشابه مثال قبلی است اما تنطیمات محور  

 

 

 

 



 PD02A  رسم دایره با کارت 

 مسیر حرکت.  ، نقطه مرکز دایره، نقطه وسط قوس کمانبرای رسم دایره چند روش وجود دارد از طریق مقدار شعاع

 PD02A رسم کمان با کارت 

 برای مثال شکل زیر را رسم کنید.

 

 

 

 

 

 

 را بصورت زیر انجام داد.  yو x از طریق نقطه وسط قوس کمان باید تنظیمات 

 

 

 

 



 برنامه بصورت زیر است. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



مقدار زاویه قوس را تنظیم کنید که کمتر    cir.int.sizeدر قسمت  بصورت زیر است. Center pointبرنامه رسم کمان از طریق 

 کنید.  جهت حرکت ساعتگرد/پادساعتگرد را تعیین cir.int.dirدرجه باشد یا بیشتر. در قسمت  180از 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

JOG 

فلگ   JOG  برای زیر از  کردمی   های  استفاده  فلگ  توان   .%Ux0.1.16    درجهت حرکت  محور    CWبرای  فلگ    Xبرای  و 

%Ux0.1.17    برای حرکت در جهتCCW    برای محورX   شود. فلگ  استفاده می%Ux0.1.18  محور    در   برای سرعت بالاX  

  Ux0.1.20%فلگ    کند.کند با فعال شدن این فلگ با سرعت تند حرکت می در حالت عادی با سرعت کم حرکت می   باشد.می 

شود.  استفاده می   Yبرای محور    CCWبرای حرکت در جهت    Ux0.1.21%و فلگ    Yبرای محور    CWبرای حرکت درجهت  

توان این مقادیر را تغییر داد کافی است  می   APM_SHPبا استفاده از تابع    باشد.می  Yبرای سرعت بالا محور  Ux0.1.22%فلگ  

  2000000Pulse/s~1مقدار   HP_VALقرار دهید که در قسمت  JOGبرای سرعت بالای   10مقدار   HP_NOکه در قسمت

اگررا می  نمایید که در قسمت  JOGقرار دهید سرعت کم  11مقدار    HP_NOدر قسمت  پذیرد.  تنظیم  مقدار    HP_VALرا 

1~2000000Pulse/s  پذیرد. اگر در قسمترا میHP_NO    قرار دهید مقدار    12مقدارACC Time    را برایJOG    تنظیم

 DECقرار دهید مقدار    13مقدار    HP_NOاگر در قسمت  پذیرد.را می   65535ms~1مقدار    HP_VALنمایید که در قسمت

Time   را برایJOG  تنظیم نمایید که در قسمتHP_VAL   65535~1مقدارms  پذیرد.را می   

 



 توان تنظیم نمود. را در جدول زیر نیز می  JOGمقادیر مربوط به  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



تعداد تکرار این مرحله برای حرکت کمان یا دایره    cir.int.turnsدر قسمت  تنظیمات زیر را انجام دهید. برای رسم دایره کافی است  

 یعنی مثلا برای برش سه بار روی همین دایره یا کمان حرکت کند. را تعیین کنید.

 

 

 



 APM_SSS تابع

برای فعال کردن    REQقسمت    کارایی دارد.باشد. فقط در مد سرعت  سرعت محور تابعی از سرعت انکدر می  APM_SSSتابع  

را صفر و چون    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی  H  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودتابع استفاده می 

 مقدار یک  Yبرای محور   مقدار صفر و   Xبرای محور   Axisدر قسمت   . دهیمرا یک می   Slot  وصل شده است   Positionکارت  

سرعت حرکت محور اصلی را تعیین    MST_RATمحور اصلی را انتخاب کنید. در قسمت    MST_Axisدر قسمت    .قرار دهید را  

سرعت حرکت محور فرعی را تعیین کنید. مقدار سرعت حرکت برابر سرعت محور اصلی تقسیم بر   SLV_RATدر قسمت  کنید.

 باشد. سرعت محور فرعی می 

 

 

 

 

 

 

 APM_EPRE تابع

انکدر استفاده می   APM_EPREتابع   به  اولیه  تابع استفاده می   REQشود. قسمت  برای اعمال مقدار  .  شودبرای فعال کردن 

   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری   Compactمدل    PLCچون

در    .را قرار دهید  مقدار یک  Yبرای محور    و   مقدار صفر  Xبرای محور    Axis. در قسمت  دهیمرا یک می   Slot  وصل شده است

 مقدار اولیه را برای انکدر تنظیم کنید. EPRE_VALقسمت 

 

 

 

 

 

 

 

 



 تغییر سرعت  APM_SOR تابع

می   APM_SORتابع   تغییر  در حین عملکرد سیستم  را  استفاده می   REQقسمت    .دهد سرعت  تابع  کردن  فعال  .  شودبرای 

   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری   Compactمدل    PLCچون

را قرار دهید. در   مقدار یک  Yبرای محور    و مقدار صفر  Xبرای محور    Axisدهیم. در قسمت  را یک می   Slot  وصل شده است

 . سرعت مدنظر را وارد نمایید  SOR_SPDقسمت 

 

 

 

 

 تغییر موقعیت  APM_POR تابع

تابع استفاده می   REQقسمت    .دهد را در حین عملکرد سیستم تغییر می   موقعیت   APM_PORتابع   . شودبرای فعال کردن 

   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری   Compactمدل    PLCچون

را قرار دهید. در   مقدار یک  Yبرای محور    و مقدار صفر  Xبرای محور    Axisدهیم. در قسمت  را یک می   Slot  وصل شده است

جهت موقعیت قبلی باشد مثلا از  البته دقت کنید که موقعیت جدید در   .موقعیت مدنظر را وارد نمایید   POR_ADDRقسمت  

 کند.حرکت نمی 10000به  40000اما از  کند حرکت می 40000به 10000

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 تغییر سرعت در موقعیت خاص APM_PSO تابع

برای فعال کردن    REQقسمت    یابد.وقتی به موقعیت مدنظر رسید سرعت نسبت به سرعت قبلی افزایش می   APM_PSOتابع  

را صفر و چون    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی  H  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودتابع استفاده می 

 مقدار یک  Yبرای محور   و مقدار صفر  Xبرای محور   Axisدهیم. در قسمت  را یک می   Slot  وصل شده است   Positionکارت  

سرعت مدنظر را وارد نمایید. رد شدن از مقدار    PSO_SPdموقعیت مدنظر و در قسمت    PSO_ADDRدر قسمت   را قرار دهید.

کمتر شود و اگر مثلا    10000شود تا موقعیت از  باشید این سرعت اعمال نمی20000این موقعیت ملاک است مثلا اگر در موقعیت  

 شود.عبور نکنید سرعت اعمال نمی10000باشید تا از موقعیت  5000در موقعیت 

 

 

 

 

 تغییر مرحله در موقعیت خاص APM_SSP تابع

برای فعال کردن    REQقسمت    کند.را اجرا می   Stepدر  وقتی به موقعیت مدنظر رسید مرحله تعیین شده    APM_SSPتابع  

را صفر و چون    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی  H  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودتابع استفاده می 

 مقدار یک  Yبرای محور   و مقدار صفر  Xبرای محور   Axisدهیم. در قسمت  را یک می   Slot  وصل شده است   Positionکارت  

 MST_ADDRاصلی را تنظیم نمایید. در قسمت    محور   MST_Axisمرحله مدنظر و در قسمت    Stepرا قرار دهید. در قسمت  

 موقعیت مدنظر را تنظیم نمایید.

 

 

 

 

 

 

 

 



 اجرای همزمان دومحور APM_SST تابع

برای فعال کردن تابع   REQقسمت  باشد.می   yای از محور با مرحله  xای از محور  برای اجرای همزمان مرحله  APM_SSTتابع 

را صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری  Compactمدل    PLC. چونشوداستفاده می 

Position    وصل شده است  Slot   دهیم. در قسمت  را یک میSST_Axis    برای محورX  چون محور    را قرار دهید  مقدار صفر

  Z_Stepو در قسمت    Yدر محور   مرحله مدنظر  Y_Step، در قسمت    xدر محور   مرحله مدنظر  X_Stepغالب است. در قسمت  

 را تنظیم نمایید. Zدر محور   مرحله مدنظر

 

 

 

 

 

 

 HOME  موقعیت فعلی APM_FLT تابع

.  شودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    گیرد.درنظر می   Homeموقعیت فعلی را بعنوان موقعیت    APM_FLTتابع  

   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   H  و سری   Compactمدل    PLCچون

 را قرار دهید.  مقدار یک Yبرای محور  و   مقدار صفر Xبرای محور  Axisدر قسمت  دهیم.را یک می  Slot وصل شده است

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 تغییر مرحله APM_SRS تابع

باشد و در حین اجرای یک مرحله این تابع اجرا شود بجای   Keepاگر مرحله نوشته شده در این تابع بصورت  APM_SRSتابع 

اجرا شود با فعال شدن این   5شود. بعبارتی اگر قرار باشد بعد از پایان آن مرحله، مرحله  اجرای مرحله بعدی این مرحله اجرا می 

مدل    PLC. چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    شود.ای که در این تابع نوشته شده است اجرا می تابع مرحله 

Compact  و سری  H   کنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمیBase    را صفر و چون کارتPosition   وصل شده است  Slot  

مرحله    Stepدر قسمت    را قرار دهید.  مقدار یک  Yبرای محور    و  مقدار صفر  Xبرای محور    Axisدر قسمت   دهیم.را یک می 

 را وارد نمایید   مدنظر

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PLC سری XEC_DN32UP 

 



ترمینال   د.شته باشند و یا مستقل باشنبایکدیگر ارتباط دا توانند می  محور4باشد که  محور می   4دارای کارت موقعیت  PLCاین 

 توان به آن وصل نمود. پین قرار داده شده است و یک انکدر می  10پین بوده که برای هرمحور   40این کارت بصورت  

  گردد. ولت متصل می 5ولتاژ  Homeدقت کنید که به پایه  متصل نمایید.   DRcom  را به  -24و پایهDRولت را به پایه  +24حتما 

مقدار شمارنده موقعیت صفر    Positionبه     Speedبا تغییر مد از  شوند.  شروع می   XPMبا    PLCتوابع مربوط به حرکت این نوع  

 گردد. می 

 مشاهده مقدار انکدر XPM_ENCRD تابع

تابع   انکدر را مشاهده نمود. می   XPM_ENCRDاز طریق  تابع استفاده می   REQقسمت    توان مقدار  .  شودبرای فعال کردن 

  Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLCچون

مقدار شمارش    ENC_VALدر قسمت   را همیشه بر روی صفر قراردهید.  ENCقسمت    دهیم. را یک می   Slot  وصل شده است

 شده توسط انکدر را مشاهده نمایید. 

 

 

 

 

  

 



 تنظیم مقدار اولیه انکدر XPM_EPRE تابع

می   XPM_EPREتابع   استفاده  انکدر  اولیه  مقدار  تنظیم  می   REQقسمت    شود.برای  استفاده  تابع  کردن  فعال  . شودبرای 

  Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLCچون

را برای تنظیم مقدار    EPRE_VALرا همیشه بر روی صفر قراردهید. مقدار    ENCقسمت    دهیم.را یک می   Slot  وصل شده است

 اولیه انکدر مقداردهی نمایید.

 

 

 

 

 تغییر پارامترهای انکدر  XPM_SCP تابع

برای فعال کردن تابع استفاده    REQقسمت    را تنظیم نمود.   ی مربوط به انکدرنیز پارامترها  XPM_SCPتوان از طریق تابع  می 

استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودمی  از رک  و  و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده  را صفر 

Position  وصل شده است  Slot   دهیم. در قسمت  را یک میAxis   در قسمت  (4)محور یک تا محورمحور مدنظر را انتخاب نمایید .

CP_NO  در قسمت  انتخاب نمایید.    از جدول زیر  نوع پارامتر راCP_VAL    مقدارCP_NO   .اگر مقدار انکدر از    را وارد نمایید

در    دهد.دهد و اگر از عدد حداقل مقدار انکدر بیشتر شود مقدار حداکثر را نشان می حداکثر بیشتر شود عدد حداقل را نمایش می 

در حافظه    RAM/ROMقسمت   قراردهید  می   RAMاگر مقدار صفر  روشن شدن  ذخیره  و  از خاموش  که پس    PLCشود 

 شود. ذخیره می   ROMشوند. و اگر مقدار یک قرار دهید در حافظه  اطلاعات پاک می 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Homing در  PLC  سری XEC_DN32UP 

 باشد. می HOMINGدارای هفت نوع   PLCاین 

 DOG/Home(off)مد صفر

موتور   فعال شود  Homeنسور غیرفعال شد س  DOGتا سنسور  یابد سرعت حرکت کاهش می DOGال شدن سنسور عپس از ف

 شود. متوقف می 

 DOG/Home(on)مد یک 

 شود.موتور متوقف می  فعال شود Homeنسور س  یابد سرعت حرکت کاهش می DOGال شدن سنسور عپس از ف

 Lower Limit/Homeمد دو 

 Lowتا سنسور  شودو جهت حرکت برعکس می  یابد سرعت حرکت کاهش می  Lower Limitال شدن سنسور عپس از ف

Limit  نسور س  غیرفعال شد وHome  شود.موتور متوقف می  فعال شود 

 DOGمد سه 

  شودجهت حرکت برعکس می  غیرفعال شد  DOGشود تا سنسور برعکس می سرعت حرکت  DOGال شدن سنسور عپس از ف

 .شودمجدد فعال شد موتور متوقف می 

 High Speed چهارم مد

 کند. به هیچ سنسوری نیاز ندارد. حرکت می  Home Positionاعمال فرمان به موقعیت مدنظر در  در هر موقعیتی باشد با 

  Lower Limit پنجم مد

 Lowerشود تا سنسور یابد جهت حرکت برعکس می سرعت حرکت کاهش می  Lower Limitال شدن سنسور عپس از ف

Limit   شود. غیرفعال شود موتور متوقف می 

 Home  مد ششم

غیرفعال شد جهت حرکت برعکس  Homeشود تا سنسور برعکس می سرعت حرکت  HOMEال شدن سنسور عپس از ف

 شود.شود مجدد فعال شد موتور متوقف می می 

 

 



 Homing تغییر پارامترهای  XPM_SHP تابع

.  شودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    را تنظیم کرد.  Homingتوان پارامترهای  می   XPM_SHPاز طریق تابع  

  Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLCچون

  HP_NO(. در قسمت  4محور مدنظر را انتخاب نمایید)محور یک تا محور  Axisدر قسمت   دهیم.را یک می   Slot  وصل شده است

اگر   RAM/ROMدر قسمت  را وارد نمایید. HP_NOمقدار  HP_VALنوع پارامتر را از جدول زیر انتخاب نمایید. در قسمت 

شوند. و اگر مقدار  اطلاعات پاک می   PLCشود که پس از خاموش و روشن شدن  ذخیره می   RAMمقدار صفر قراردهید در حافظه  

 شود.ذخیره می  ROMیک قرار دهید در حافظه 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



  Homing شروعجهت    XPM_ORG تابع

  PLC. چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    شود.آغاز می  Homingفرایند    XPM_ORGاز طریق تابع  

وصل شده    Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی  UP  و سری  Compactمدل  

 (. 4محور مدنظر را انتخاب نمایید)محور یک تا محور Axisدهیم. در قسمت را یک می   Slot است

 

 

 

 

 

 

   نیز بصورت سری استفاده گردد.  Drive Readyو   Busyاز فلگ  .متصل کنید  PLCرا از سروو درایو به drive readyحتما 

تاثیری در رفع    PLCدقت کنید که خاموش و روشن کردن خطا دهد باید آن خطا ریست شود تا ادامه کار انجام شود)  PLCاگر 

 . خطا ندارد(

 Homingموقعیت فعلی  XPM_FLT تابع

  REQقسمت    .را جابجا کرد   (Home)توان مدام نقطه مبداو می  شوداستفاده می    (Home)این تابع برای تعیین نقطه مبدا از

کنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می 

Base    را صفر و چون کارتPosition  وصل شده است  Slot   دهیم. در قسمت  را یک میAxis    محور مدنظر را انتخاب نمایید)محور

 (. 4یک تا محور

 

 

 

 

 

 

 

 



 تنظیمات مد موقعیت 

با انتخاب این گزینه پنجره زیر   توان تنظیمات کارت موقعیت را انجام داد.می  Position controlقسمت  Tollsاز طریق منوی 

 شود. نمایش داده می 

 

 

 

 

 

 

 

در قسمت یک نام پروژه را وارد    شود.را انتخاب نمایید پنجره زیر نمایش داده می   New Projectقسمت    Projectاز طریق منوی  

را تعیین    CPUنوع    4را تنظیم کنید. در قسمت  PLCگروه    3مسیر ذخیره پروژه را تعیین کنید. در قسمت  2کنید. در قسمت

محل    7اسم کارت موقعیت را تعیین کنید. در قسمت    6نوع خروجی کارت موقعیت را تعیین کنید. در قسمت    5کنید. در قسمت

 را تعیین کنید.  Stepتعداد   8. در قسمت (Base, slot)را تعیین کنید  PLCی کارت بر روی قرارگیر 

 

 



در قسمت   شود.نمایش داده می   2پنجره    ،در پنجره یک  common parameterشود با انتخاب  سپس پنجره زیر نمایش داده می 

پالس ورودی را تعیین    نحوه اعمال  4باشد. در قسمت  Low Activeو یا    High Activeمنطق پالس ورودی را تعیین کنید که    3

  6حداکثر مقدار انکدر را تنظیم نمایید و در قسمت    5. در قسمتباشد    CW/CCW, PLS/DIR, 2Phaseتواند کنید که می 

دهد و اگر از مقدار  بیشتر از مقدار حداکثر شود مقدار حداقل را نمایش می   انکدر  حداقل مقدار انکدر را تنظیم نمایید. )اگر مقدار 

 تعیین نمایید که سرعت محور دیگر درصدی از محور اصلی باشد.   7دهد(. در قسمتحداقل بیشتر شود مقدار حداکثر را نمایش می 

 

را انتخاب و بر روی    onlineمنتقل نمایید برای اینکار ابتدا از نوار ابزار بالا قسمت     PLC پس از انجام تنظیمات باید برنامه را به

connect    کلیک کنید سپس در صورت اتصالPLC  تبه کامپیوتر در قسم  online     گزینهwrite    را انتخاب نمایید تا برنامه

 سپس نوع پارامتر را انتخاب و دانلود را انتخاب نمایید.  دانلود شود.  PLCدرون 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 کلیک کنید. OKشود. محور و تنظیمات انجام شده را انتخاب کرده و سپس بر روی سپس پنجره زیر نمایش داده می 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 فعال شدن سروو   XPM_SVON تابع

تابع   باشد.  servo onتوان به سروو درایو فرمان  می  XPM_SVONاز طریق  تا سروودرایو آماده دریافت پالس  قسمت   داده 

REQ   چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می .PLC    مدلCompact   و سری  UP  کنیم پس  بوده و از رک استفاده نمی

محور مدنظر را انتخاب    Axisدر قسمت     دهیم.را یک می   Slot  وصل شده است  Positionرا صفر و چون کارت    Baseقسمت  

 (. 4نمایید)محور یک تا محور

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 غیرفعال کردن سروو  XPM_SVOFF تابع

برای    REQقسمت   داده تا سروو درایو غیرفعال شود.  servo offتوان به سروودرایو فرمان  می  XPM_SVOFFاز طریق تابع   

را    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودفعال کردن تابع استفاده می 

محور مدنظر را انتخاب نمایید)محور یک تا    Axisدر قسمت   دهیم.را یک می   Slot  وصل شده است  Positionصفر و چون کارت  

 (. 4محور

 

 

 

 
 برای ریست کردن خطا XPM_SRST تابع

  PLC. چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    توان آلارم رخ داده را ریست کرد. می   XPM_SRSTاز طریق تابع  

وصل شده    Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی  UP  و سری  Compactمدل  

خروجی یک شده و پس از مدت  (.4محور مدنظر را انتخاب نمایید)محور یک تا محور  Axisدر قسمت     دهیم.را یک می   Slot  است

 شود.زمان تنظیم شده خروجی صفر می 

 

 

 

 

 

 

 



 شود. تنظیم میزمان در قسمت زیر  

 سرعت تابعی از انکدر  XPM_SSS تابع

برای فعال کردن    REQقسمت   فقط در مد سرعت عملکرد دارد. باشد.سرعت محور تابعی از سرعت انکدر می  XPM_SSSتابع  

را صفر و چون    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی  UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودتابع استفاده می 

در    (. 4محور مدنظر را انتخاب نمایید)محور یک تا محور  Axisدر قسمت  دهیم.را یک می   Slot  وصل شده است   Positionکارت  

سرعت حرکت    MST_RAT. در قسمت  را قرار دهید   9برای انکدر مقدار    را انتخاب کنید   ( 4تا1)محور اصلی  MST_Axisقسمت  

سرعت حرکت محور فرعی را تعیین کنید. مقدار سرعت حرکت برابر سرعت    SLV_RATدر قسمت    محور اصلی را تعیین کنید.

 باشد.محور اصلی تقسیم بر سرعت محور فرعی می 

  

 

 

 

 

 

 



 موقعیت خاصتغییر مرحله در  XPM_SSP تابع

برای فعال کردن تابع استفاده   REQقسمت  کند.وقتی به موقعیت مدنظر رسید مرحله تعیین شده را اجرا می   XPM_SSPتابع 

استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودمی  از رک  و  و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده  را صفر 

Position    وصل شده است  Slot   در قسمت  دهیم. را یک میAxis  ر قسمت  د  (.4محور مدنظر را انتخاب نمایید)محور یک تا محور

Step    مرحله مدنظر و در قسمتMST_Axis    محور اصلی را تنظیم نمایید. در قسمتMST_ADDR    موقعیت مدنظر را

 تنظیم نمایید.

 

 

 

 

 

 

 

 تغییر مرحله در موقعیت خاص با سرعت خاص XPM_SSSP تابع

کند. مثلا سرعت نسبتی از سرعت محور دیگر  این تابع وقتی به موقعیت مدنظر رسید مرحله مدنظر را اجرا می   XPM_SSSPتابع  

بوده و از رک استفاده    UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    شود.می 

محور    Axisدر قسمت  دهیم.را یک می   Slot  وصل شده است   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  نمی

محور اصلی را تنظیم    MST_Axisمرحله مدنظر و در قسمت    Step(. در قسمت  4مدنظر را انتخاب نمایید)محور یک تا محور

 موقعیت مدنظر را تنظیم نمایید.  MST_ADDRنمایید. در قسمت  

 

 

 

 

 

 



 توقف در اجرای مرحله XPM_SKP تابع

در    Stepکند. البته به شرطی که  بعدی را اجرا می   Stepکند و  جلوگیری می   Stepاز اجرای ادامه    XPM_SKPاز طریق تابع  

بوده و از رک    UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    حال اجرا باشد.

  Axisدر قسمت  دهیم. را یک می   Slot  وصل شده است   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  استفاده نمی 

 (.  4محور مدنظر را انتخاب نمایید)محور یک تا محور 

 

 

 

 

 

 

JOG 

برای محور یک و فلگ    CWبرای حرکت درجهت    Ux0.1.16%فلگ    های زیر استفاده نمود. توان از فلگ می   JOGبرای عملکرد  

%Ux0.1.17    برای حرکت در جهتCCW   شود. فلگ  برای محور یک استفاده می%Ux0.1.18    برای سرعت بالا در محور یک

  Ux0.1.20%کند. فلگ  کند با فعال شدن این فلگ با سرعت تند حرکت می در حالت عادی با سرعت کم حرکت می   باشد.می 

شود. برای محور دوم استفاده می  CCWبرای حرکت در جهت  Ux0.1.21%برای محور دوم و فلگ  CWبرای حرکت درجهت 

برای محور سوم و فلگ    CWبرای حرکت درجهت    Ux0.1.24%باشد.  فلگ  می  برای سرعت بالا محور دوم  Ux0.1.22%فلگ  

%Ux0.1.25    برای حرکت در جهتCCW   شود. فلگ  برای محور سوم استفاده می%Ux0.1.26    برای سرعت بالا در محور

  Ux0.1.28%کند. فلگ  کند با فعال شدن این فلگ با سرعت تند حرکت می کت می در حالت عادی با سرعت کم حر  باشد.سوم می 

برای محور چهارم استفاده    CCWبرای حرکت در جهت    Ux0.1.29%برای محور چهارم و فلگ    CWبرای حرکت درجهت  

 باشد.  می  برای سرعت بالا محور چهارم Ux0.1.30%شود. فلگ می 

 JOG یر پارامترهای غی ت  XPM_SMPتابع

برای سرعت بالای    1مقدار    MP_NOرا تغییر داد کافی است که در قسمت  JOGتوان مقادیرمی   XPM_SMPبا استفاده از تابع  

Jog  قرار دهید که در قسمتMP_VAL    2000000~1مقدارPulse/s   اگر در قسمترا می قرار    2مقدار    MP_NOپذیرد. 

کم  سرعت  قسمت  Jogدهید  در  که  نمایید  تنظیم  می   2000000Pulse/s~1مقدار  MP_VALرا  در  را  اگر  پذیرد. 

مقدار    3مقدار    MP_NOقسمت دهید  برای    ACC Timeقرار  قسمت  Jogرا  در  که  نمایید  مقدار    MP_VALتنظیم 

1~65535ms   اگر در قسمت  پذیرد.را میMP_NO    قرار دهید مقدار    4مقدارDEC Time    را برایJog    تنظیم نمایید که در

 توانید تنظیم نمایید.را می  Inchingقرار دهید سرعت   5اگر مقدار  پذیرد.را می  65535ms~1مقدار  MP_VALقسمت

 



 هابرای ریست کردن آلارم XPM_RST تابع

برای فعال کردن تابع استفاده    REQقسمت    شود که بصورت زیر است.برای ریست کردن آلارم استفاده می   XPM_RSTتابع  

استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودمی  از رک  و  و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده  را صفر 

Position    وصل شده است  Slot   در قسمت  دهیم.را یک میAxis  قسمت   (.4محور مدنظر را انتخاب نمایید)محور یک تا محور

SEL  .را همیشه بر روی صفر قرار دهید 

 

 

 

 های حرکت مشاهده داده XPM_SRD تابع

برای فعال کردن تابع استفاده    REQقسمت    توان تمام داده های مربوط به حرکت را مشاهده کرد. می   XPM_SRDاز طریق تابع  

استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودمی  از رک  و  و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده  را صفر 

Position   وصل شده است  Slot   در قسمت  دهیم.را یک میAxis  (. طبق  4محور مدنظر را انتخاب نمایید)محور یک تا محور

 توان پارامترهای مختلف را مشاهده نمود. جدول زیر می 

 

 

 

 

 



 XPM_JOG تابع

تابع   می  XPM_JOGاز  عملیات  نیز  برای  نمود.   JOGتوان  می   REQقسمت    استفاده  استفاده  تابع  کردن  فعال  . شودبرای 

   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLCچون

  DIRدر قسمت   (.4محور مدنظر را انتخاب نمایید)محور یک تا محور  Axisدر قسمت  دهیم.را یک می   Slot  وصل شده است

JOG_   توان جهت حرکت را تغییر داد. در قسمت  میLow/High    اگر مقدار صفر قرار دهید سرعتLOW    و اگر مقدار یک قرار

 خواهد بود.  Highدهید سرعت 

 

 

 

 

 

 

 



 حرکت دستی   XPM_INC  تابع

قسمت    شود.استفاده می   Incrementalو حرکت    Positioningباشد. فقط در حالت  برای حرکت دستی می   XPM_INCتابع  

REQ   چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می .PLC    مدلCompact   و سری  UP  کنیم پس  بوده و از رک استفاده نمی

محور مدنظر را انتخاب    Axisدر قسمت  دهیم.را یک می   Slot  وصل شده است   Positionرا صفر و چون کارت    Baseقسمت  

 مقدار حرکت را تعیین کنید. INCH_VAL(. در قسمت  4نمایید)محور یک تا محور

 

 

 

 

 بازگشت به موقعیت قبل از حرکت دستی  XPM_RTP تابع

برای    REQقسمت    گرداند. حرکت برمی این تابع مجدد موقعیت را به نقطه قبل از    Inchingدرصورت حرکت دستی از طریق  

را    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودفعال کردن تابع استفاده می 

محور مدنظر را انتخاب نمایید)محور یک    Axisدر قسمت  دهیم.را یک می   Slot  وصل شده است   Positionصفر و چون کارت  

 (. 4تا محور 

 

 

 

 توقف حرکت  XPM_STP تابع
 

را با    Busyتیغه باز    شود.برای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    شود.حرکت متوقف می   XPM_STPاز طریق تابع  

را صفر و چون   Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی  UP  و سری  Compactمدل    PLCچونورودی سری کنید.  

(.  4محور مدنظر را انتخاب نمایید )محور یک تا محور  Axisدر قسمت  دهیم. را یک می   Slot  وصل شده است   Positionکارت  

یابد اگر غیر  اولیه سرعت کاهش می ACCاگر صفر قراردهید با   شیب کاهش سرعت را تنظیم نمایید.  DEC_TIMEدر قسمت 

را    Speed limitکند. مقدار  سرعت را محدود می   Speed limitیابد البته  به مقدار آن زمان سرعت کاهش می از صفر قرار دهید  

 .اید اعمال شودتا زمانی که تنظیم نموده  کاهش دهید 

 

 

 

 

 

 

 



 نمایش پارامترهای مربوط به حرکت   APM_CRD  تابع

  REQدهد. قسمت  را نشان می   Mcodeهای مختلفی دارد که شامل سرعت، موقعیت، مرحله و  خروجی   APM_CRDتابع  

کنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می 

Base  را صفر و چون کارتPosition  وصل شده است Slot   دهیم. در قسمت  را یک میAxis   در    .محور را انتخاب کنیدCA  

 .دهد را نشان می Mcodeمقدار   MCDدر   شماره مرحله در حال اجرا، STEPسرعت جاری، در CVموقعیت فعلی  در 

 

 

 

 

 

را انتخاب    Position controlقسمت    toolsجهت انجام تنظیمات لازم برای رسم خط، دایره یا هر شکل دیگر باید از قسمت  

 دوبار کلیک کنید.   Position Dataکرده و سپس در قسمت محور مدنظر بر روی 

 

 

 



ای که فرمان دهید به همان  نوع حرکت را انتخاب نمایید که بصورت مطلق باشد یا افزایشی. اگر افزایشی باشد از نقطه  1در قسمت

دهد. مثلا اگر موتور  کند ولی اگر مطلق باشد درصورتی که قبلا حرکتی کرده باشید باقمانده مسیر را ادامه می اندازه حرکت می 

کند و به  حرکت می 3000باشد به اندازه  3000رسیده باشد اگر حرکت افزایشی باشد و مقدار آن  2000حرکت کرده و به موقعیت 

مد موقعیت باشد   رسد.می 3000حرکت کرده و به موقعیت  1000باشد فقط به اندازه    مطلق رسد اما اگر حرکت  می 5000موقعیت  

قسمت    برای حرکت بادامک می باشد که در بحث ما نیست.  feedای.  خطی باشد یا دایره   interpolationیا سرعت و حرکت با  

شود تا پالس بعدی اعمال شود. اگر بر  باشد مرحله بعد انجام نمی  ENDنحوه اجرای مرحله بعد را تعریف نمایید که اگر بر روی   2

قراردهید مرحله    CON(Continue)کند. اگر بر روی  قرار دهید مرحله بعدی بدون نیاز به پالس شروع به حرکت می   Keepروی  

توان جهت را معکوس  نمی شودشده و فقط در یک جهت انجام می  اجرا DEC Timeو   Dwellبعدی بدون درنظر گرفتن زمان 

بیانگر این است این مرحله    Repeatکه    Repeatیا    Singleنمود. برای داشتن چندین موقعیت با سرعت مختلف کاربرد دارد.  

)نقطه  آدرس یا تعداد پالس را تعریف نمایید   3در قسمت  شود.مرحله بعدی اجرا می   Singleانجام شد مرحله بعدی کدام مرحله باشد.  

  مدنظرتان را تنظیم نمایید.   ACCشماره    5سرعت یا تعداد پالس در ثانیه را تعریف نمایید. قسمت  4قسمت   .انتهایی مسیر است(

مرحله که انجام شد به ما کدی بدهد که براساس    اگر بخواهیم هر  7در قسمت  مدنظرتان را وارد نمایید.   DECشماره    6در قسمت  

توان تنظیم نمود پس از پایان مرحله کد به ما بدهد یا حین  را تعریف نمایید که می   M Codeآن کد عملی خاص انجام شود  

باشد  محور دوم که وابسته به این محور می   9در قسمترا تعریف نمایید.    Dwellزمان    8در قسمت    دهد.اجرای مرحله به ما کد  

که  مقدار    11عددی است وابسته به قسمت  10گردد. قسمتبرای رسم دایره و کمان استفاده می   11و 10قسمت  را تعیین نمایید.

  10بر روی شعاع باشد قسمت  11باشد. اگر قسمت  (MID)باشد و یا نقطه سوم  (Center)باشد، عدد نقطه وسط (radius)شعاع  

بر روی    11باشد. اگر قسمتنقطه وسط کمان می   10رروی نقطه وسط باشد این عدد در قسمتب  11اگر قسمتباشد.  اندازه شعاع می 

MID  .جهت حرکت برای حرکت از طریق شعاع و    11در قسمت    باشد این نقطه بین نقطه آغاز و پایان حرکت قوس می باشد

 



اگر دایره باشد چند دور بزند برای فرایند برش کاربرد   12قسمت  باشد را تعیین کنید. 180همچنین زاویه آن که کمتر یا بیشتر از  

 . بصورت مارپیچی باشد برای محور سوم کاربرد دارداگر حرکت  13در قسمتدارد.  

 XEC_DN32UP سری  PLC رسم خط با

 .تنظیمات مربوط به آن را انجام دهید  ، برای رسم خط زیر

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 برنامه بصورت زیر است 

 

 

 

 

 



 برای رسم شکل زیر تنظیمات زیر را انجام دهید. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



  برنامه بصورت زیر است

 

 

 

 

 

 



 رسم دایره 

 برای رسم شکل زیر باید تنظیمات زیر انجام شود.  برای رسم دایره باید مبدا و مقصد یکسان باشد.

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 . برنامه بصورت زیر است

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



  infinit running repeat تعریف

مدام به این   Positionمقدار شمارنده  infinit running reopeat. Posبا فعال کردن این قابلیت و تعیین مقدار برای قسمت  

 باشدمی   Parameterاین قابلیت در قسمت   گردد تا به موقعیت مدنظر برسد.مقدار رسیده و صفر می 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 حرکت بدون نیاز به جدول تنظیمات XPM_DSTتابع 

 باشد. گردد و دیگر نیازی به تنظیمات جدول نمی از این تابع برای حرکت بصورت مستقیم استفاده می 

 

 

 

 

 

 

کنیم  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت  

را قرار   محور مدنظر  Axisدر قسمت  دهیم.  را یک می   Slot  وصل شده است   Positionرا صفر و چون کارت    Baseپس قسمت  

تعداد پالس را وارد نمایید. در حالت سرعت، مثبت/منفی بودن آدرس جهت حرکت را تعیین    )آدرس(  ADDRدهید. در قسمت  

مقدار    DWELLسرعت حرکت یا تعداد پالس در ثانیه را تنظیم نمایید.  SPEEDکند و مقدار آن هیچ اثری ندارد. در قسمت  می 

برای اجرای سطر بعدی برنامه تاخیر   APM_DSTتاخیر بعد از پایان مرحله و آغاز مرحله بعد است. یا پس از پایان عملکرد تابع 

دارد تا این زمان پایان یابد. زمان  را فعال نگه می   POS_X_BUSY_کند. بعبارتی فلگ فعال بودن حرکت محور یا  ایجاد می 

DWELL    توان تنظیم کرد. درصورت عدم نیاز مقدار آن را صفر قرار دهد.  میلی ثانیه می 65535را از صفر تاM CODE    پس از

فرایند دیگر اجرا    ، کند که با آن کد کدی تولید می  برای انجام فرایند دیگر   (With)یا در حین اجرای مرحله   (After)پایان مرحله 

  Afterرا صفر کرد. در حالت    M Codeباید قبل از پایان مرحله    Withقرار دهید. در حالت    Noneشود، درصورت عدم نیاز مقدار  

کنیم در حالت سرعت باشد یا موقعیت  تعیین می   CTRLرا صفر نمایید. در قسمت    MCodeباید قبل از شروع مرحله بعدی مقدار  

نوع حرکت را تعیین کنید که نسبی است و یا مطلق.    ABS/INCکه صفر حالت موقعیت و یک حالت سرعت است. در قسمت  

اگر انتهای مسیر مشخص باشد حرکت مطلق است. و با دریافت پالس چون به نقطه انتهایی رسیده است دیگر حرکتی ندارد اما در  

  PLCشود. در مطلق جهت حرکت را حرکت نسبی مبدا و مقصد مهم نیست و فقط براساس تعداد پالس دریافتی حرکت انجام می 

تعیین کنید که    DEC_SELدر قسمت اجرا شود.  ACC_Timeکند کدام  تعیین می   ACC_SELدهد. قسمت  تشخیص می 

 قابل تنظیم است.  3مقدار این دو پارامتر از صفر تا اجرا گردد.DEC_Time کدام 

 

 

 



 حرکت از طریق جدول تنظیمات  XPM_IST  تابع

  شود. برای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    باشد.از طریق جدول تنظیمات موقعیت می این تابع برای فعال کردن حرکت  

   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLCچون

  Stepدر قسمت    (. 4محور مدنظر را انتخاب نمایید )محور یک تا محور  Axisدر قسمت  دهیم.را یک می   Slot  وصل شده است 

 مرحله مدنظر برای اجرای حرکت را تعیین کنید. 

 

 

 

 

 

 اجرای همزمان چند محور  XPM_SSTتابع 

  شود. برای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    شود.های چندین محور استفاده می از این تابع برای اجرای همزمان مرحله  

   Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLCچون

مثلا برای استفاده    .تنظیم نمایید   معادل باینری محورهای مدنظر_Axis SST  در قسمت  دهیم.را یک می   Slot  وصل شده است

 وارد نمایید.  A□ _STEPمراحل هر محور را در   قرار دهید. 14باید عدد4و 3و2از محور 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     

 

 



 تبدیل مد سرعت به مد موقعیت  XPM_VTP تابع

  PLCچون  شود.برای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    دهد.مدکاری را از سرعت به موقعیت تغییر می   XPM_VTPتابع  

وصل شده     Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی  UP  و سری  Compactمدل  

 (. 4محور مدنظر را انتخاب نمایید )محور یک تا محور  Axisدر قسمت  دهیم.را یک می   Slot است

 

 

 

 

 تغییر مد سرعت به مد موقعیت  XPM_VTPPتابع 

برای    REQقسمت    شود.دهد و در موقعیت مدنظر متوقف می مدکاری را از سرعت به موقعیت تغییر می   XPM_VTPPتابع  

را    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLCچون  شود.فعال کردن تابع استفاده می 

محور مدنظر را انتخاب نمایید )محور یک    Axisدر قسمت دهیم.را یک می   Slot  وصل شده است   Positionصفر و چون کارت  

تا زمان خاموش   .که بعد از اینکه مد عوض شد این مقدار حرکت کند  موقعیت مدنظر را تعیین کنید   POS(. در قسمت 4تا محور 

 ماند.یک می  Done ،شدن

 

 

 

 تغییر مد موقعیت به مد سرعت  XPM_PTVتابع 

  PLCچون  شود.برای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت    دهد.مدکاری را از موقعیت به سرعت تغییر می   XPM_PTVتابع  

وصل شده     Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی  UP  و سری  Compactمدل  

 (. 4محور مدنظر را انتخاب نمایید )محور یک تا محور  Axisدر قسمت  دهیم.را یک می   Slot است

 

 

 

 

 

 

 



 تغییر موقعیت حین اجرای مرحله XPM_PORتابع 

 REQقسمت  باشد.     Absoluteباید حرکت در حالت   .د دهموقعیت را تغییر می   STEPدر حین اجرای     XPM_PORتابع  

کنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می 

Base    را صفر و چون کارتPosition  وصل شده است  Slot   دهیم. در قسمترا یک میAxis    محور مدنظر را انتخاب نمایید

البته دقت کنید که موقعیت جدید در جهت   موقعیت مدنظر را وارد نمایید.  POR_ADDR(. در قسمت  4)محور یک تا محور

 کند.حرکت نمی 10000به 40000کند اما از حرکت می 40000به  10000موقعیت قبلی باشد مثلا از 

 

 

 

 

 اجرای مرحلهتغییر سرعت حین   XPM_SORتابع 

برای    REQقسمت  باشد.    Absoluteباید حرکت در حالت   .د دهرا تغییر می   سرعت  STEPدر حین اجرای    XPM_SORتابع  

را    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودفعال کردن تابع استفاده می 

محور مدنظر را انتخاب نمایید )محور یک تا    Axisدهیم. در قسمترا یک می   Slot  وصل شده است   Positionصفر و چون کارت  

 سرعت مدنظر را وارد نمایید.  SOR_SPDدر قسمت  (. 4محور

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   



 اصختغییر سرعت در موقعیتی    XPM_PSOتابع 

برای فعال کردن    REQقسمت    کند.حرکت می این تابع تا موقعیتی با یک سرعت حرکت کرده و بعد از موقعیتی با سرعت دیگری  

را صفر و چون    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی  UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودتابع استفاده می 

در   (.4محور مدنظر را انتخاب نمایید )محور یک تا محور  Axisدهیم. در قسمترا یک می   Slot  وصل شده است  Positionکارت  

 سرعت دوم مدنظر را تعیین کنید. PSO_SPDموقعیت مدنظر را تنظیم نمایید. در قسمت  PSO_ADDRقسمت 

 

 

 

 

 

 وقفه در اجرای مرحله XPM_NMVتابع 
 

ای را متوقف کرده و در حال قطع شدن بخواهیم دوباره ادامه مرحله را طی کند از این تابع استفاده  اگر مرحله  XPM_NMVتابع  

بوده و از رک استفاده    UP  و سری  Compactمدل    PLC. چونشودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت   کنیم.می 

محور مدنظر    Axisدهیم. در قسمترا یک می   Slot  وصل شده است  Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  نمی

 (. 4را انتخاب نمایید )محور یک تا محور

 

 

 

 تغییر مرحله اجرایی بعد  XPM_SNSتابع 
 

  Compactمدل    PLC. چون شودبرای فعال کردن تابع استفاده می   REQقسمت  دهد.  را تغییر می   Current Stepاین تابع مقدار  

را یک    Slot  وصل شده است  Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری

 مرحله مدنظر را وارد نمایید.  Step(. در قسمت 4محور مدنظر را انتخاب نمایید )محور یک تا محور Axisدهیم. در قسمتمی 

 

 

 

 

 

 

 



 تغییر مرحله بعدی XPM_SRS تابع

پایان مرحله، مرحله بعدی را تعیین    XPM_SRSتابع   از  تابع استفاده می   REQقسمت    د.کنمی قبل  .  شودبرای فعال کردن 

  Positionرا صفر و چون کارت    Baseکنیم پس قسمت  بوده و از رک استفاده نمی   UP  و سری  Compactمدل    PLCچون

  Step(. در قسمت  4محور مدنظر را انتخاب نمایید )محور یک تا محور  Axisدهیم. در قسمترا یک می   Slot  وصل شده است 

 مرحله مدنظر را وارد نمایید. 

 

 

 

     

 توانید فانکشن دیگر را فعال کنید.وقتی یک فانکشن درحال کار هست نمی  451خطای

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



  XG5000 خطاهای رایج در برنامه 

 

 

 رفع خطا  علت خطا  کد خطا

 .بر اساس واحد پالس است میلیون2تا  1  از speed limitمقدار  است.  Speed limitرعت اعمال شده بیشتر از مقدار س 101

104 
درجه  180برحسب درجه بیشتر از  رعت اعمال شده مقدار س

  است. Speed limitدر
 با مقدار سرعت کمتر درون یابی دایره ای را اجرا کنید

 افزاری باشد. دبالای نرم افزاری باید برابر یا بزرگتر از حد پایین نرمح افزارینرمدبالا/پایین تعداد پالس  ح 111

 باید باشد.   (after)2و (With)1وعدم استفاده 0بین   Mcodeالت ح از محدوده بیشتر است. MCodeوع ن 112

 می باشد.  100تا 1بین  Sمحدوده منحنی  خارج از محدوده استSمقدار منحنی  113

 خارج از محدوده است.  JOGمقدار سرعت بالای  121
را کمتر از حداکثر سرعت و یا برابر یا بیشتر از سرعت  JOGسرعت بالای 

 بایاس تنظیم نمایید. 

 خارج از محدوده است.  JOGمقدار سرعت پایین  122
تنظیم   JOGرا بیشتر از یک و کمتر از سرعت بالای  JOGسرعت پایین 

 کنید. 

 خارج از محدوده است.  Inchingمقدار سرعت  123
را کمتر از حداکثر سرعت و یا برابر یا بیشتر از سرعت   Inchingسرعت 

 بایاس تنظیم نمایید. 

 انتخاب نمایید.  5تا 0سیگنال ورودی انکدر را از بین  نوع سیگنال ورودی انکدر انتخاب شده خارج از محدوده است.  141

148 
مقدار حداکثر و حداقل انتخاب شده برای انکدر خارج از محدوده  

 است.
 مقدار موقعیت فعلی درون بازه حداکثر و حداقل  مقدار انکدر باشد. 

 مقدار سرعت را مخالف صفر قرار دهید.  مقدار سرعت عملکردی را مخالف صفر قرار دهید.  151

 مقدار سرعت عملکردی بشتر از مقدار حداکثر است  152
مقدار سرعت عملکردی را کوچکتر یا برابر حداکثر سرعت در پارامترهای  

 پایه قرار دهید. 

 . تنظیم کنیدرا : پیوسته( 2: ادامه، 1: پایان،  0یکی از الگوی عملیات ) انتخاب نمایید.  2تا0را در محدوده  بعدی حرکت روش آغاز 155

  شود. حتی اگر الگوی عملیات مستمر است، دستور بعدی اجرا نمی  156

157 
تواند  حتی اگر الگوی عملیات مستمر است، دستور بعدی نمی

 .محور فرمان فعلی را پشتیبانی کند
 

158 
تواند  حتی اگر الگوی عملیات مجموعه دستور پیوسته، فعلی نمی

 فرمان جریان پیوسته را پشتیبانی کند. 
 

 موقعیت مدنظر خارج از محدوده است. 159
  2,147,483,647و کمتر از   -2,147,483,648بیش از  باید موقعیت هدف 

 .است

171 
توان  در حال ارسال پارامتر است، نمی XG-PM هنگامی که

 .اجرا کردرا  فرمان استارت

حذف کنید و   error-reset پس از انجام عملیات فعلی، خطا را با دستور

را  عملیاتی هنگام ارسال پارامتر،  .  دوباره دستور نوشتن را اجرا کنیدسپس 

 .اجرا نکنید

172 
توان  در حال ارسال پارامتر است، نمی XG-PM هنگامی که

 .اجرا کردرا  فرمان استارت

حذف کنید و   error-reset پس از انجام عملیات فعلی، خطا را با دستور

اجرا کنید. هنگام ارسال پارامتر، عملیاتی را  سپس دوباره دستور نوشتن را 

 .اجرا نکنید

173 
توان  در حال ارسال پارامتر است، نمی XG-PM هنگامی که

 .اجرا کردرا  فرمان استارت

حذف کنید و   error-reset پس از انجام عملیات فعلی، خطا را با دستور

پارامتر، عملیاتی را  سپس دوباره دستور نوشتن را اجرا کنید. هنگام ارسال 

 .اجرا نکنید



 

 رفع خطا  علت خطا  کد خطا

174 
  CAMهای در حال ارسال پارامتر XG-PM هنگامی که

 .اجرا کردرا  فرمان استارتتوان است، نمی

حذف کنید و   error-reset پس از انجام عملیات فعلی، خطا را با دستور

هنگام ارسال پارامتر،  سپس دوباره دستور نوشتن را اجرا کنید.  

 .را اجرا نکنید  CAMعملیات

175 
در حال ارسال پارامتر است،   XG-PM هنگامی که

 .اجرا کردرا  فرمان استارتتوان نمی
 .اجرا کنید برنامه پس از نوشتن پارامتر یا داده های عملیاتی، دوباره

176 

پارامتر سروو به دلیل اجرای دستور شروع در زمانی   تغییر

در حال ارسال داده های پارامتر است، قابل   XG-PM که

 .انجام نیست

حذف کنید و دوباره   Error reset پس از انجام عملیات فعلی، خطا را با

هنگام انتقال پارامتر سروو دستور شروع را اجرا  . پارامتر سروو را بنویسید

 نکنید

201 
در حالت عملیاتی امکان پذیر    Homingانجام فرمان 

 .نیست
 . فعال است یا خیر  Homingمربوط به فرایند بررسی کنید که آیا محور

203 
  Homingغیرفعال است فرایند   Servo Readyقتی و

 شود.اجرا نمی 

  Homingمحور مربوط به فرایند servo Readyبررسی کنید که آیا 

 فعال است یا خیر.

205 
امکانپذیر نیست چون درایو از این    Home Returnجرای  ا

 کند.قابلیت پشتیبانی نمی
 در سروو درایو وجود ندارد. Home Returnامکان اجرای 

 وجود ندارد.  Homeامکان اتمام خواندن آفست  206
را اجرا   Home Returnوضعیت درایور سروو را بررسی کنید و دستور 

 کنید

 Home Returnخطا در اجرای  207
برای درایور سروو در دسترس   Home Returnبررسی کنید که آیا روش 

 را اجرا کنید Home Returnاست یا نه و دوباره 

211 
پذیر  اجرای فرمان تنظیم مبدا شناور در حالت فعال امکان 

 .نیست

وقتی دستور تنظیم مبدا شناور اجرا می شود، بررسی کنید که آیا محور  

 .فعال است یا خیر مدنظر

212 
 OFF اجرای فرمان تنظیم مبدا شناور در حالت سروو

 .پذیر نیستامکان

 با دستور  Servo ON فرمان تنظیم مبدا شناور را پس از ایجاد وضعیت

 .انجام دهید 

221 
در حالت فعال امکان پذیر   Direct Start دستور اجرای 

 .نیست

اجرا می شود، بررسی کنید که آیا محور  Direct Start وقتی دستور

 .فعال است یا خیر مدنظر

223 
 M Code ON در حالت Direct Start اجرای دستور 

 .امکان پذیر نیست

از  M code On را پس از خاموش کردن سیگنال Direct Start دستور 

 .اجرا کنید MOF طریق تابع

224 
در حالت مطلق در وضعیت    Direct Start اجرای دستور 

Floating Home  امکان پذیر نیست 

با دستور  Homingرا پس از تعیین وضعیت  Direct Start دستور 

Home Return  یا تنظیمfloat Home اجرا کنید. 

225 
 Servo OFF حالتدر  Direct Start اجرای دستور 

 امکان پذیر نیست

 با دستور Servo ON را پس از ایجاد وضعیت Direct Start دستور

Servo On   انجام دهید . 

226 
کوتاه را نمی توان در مختصات فاصله کنترل 

Incremental اجرا کرد. 
 نوع حرکت را بصورت مطلق تنظیم نمایید. 

227 
موقعیت مدنظر     Infinite Running Repeatدر حالت

 شود.در کوتاهترین فاصله اجرا نمی

باید از صفر تا   موقعیت مدنظر   Infinite Running Repeatدر حالت

 باشد.   Infinite Running Repeat موقعیت 

230 
در Indirect Start دستور  Continuousانجام عملیات 

 .امکان پذیر نیست Feed Controlحالت 

Indirect Start  را با تنظیمFeed control   برای کنترل عملیات، و

Continuous  برای الگوی عملیاتی اگر به صورتContinuous   یا

END تنظیم شود، اجرا کنید. 



 

 رفع خطا  علت خطا  کد خطا

 .در حالت فعال وجود ندارد IndirectStart امکان اجرای دستور 231
محور فعال است یا    Indirect Startبررسی کنید هنگام فعال کردن 

 خیر. 

233 
   M Code ON در حالت Indirect Start امکان اجرای دستور

 .وجود ندارد

 M code را پس از خاموش کردن سیگنال Indirect Start دستور

On   فعال کردن تابعبا MOF اجرا کنید. 

234 
در مختصات مطلق در حالت   Indirect Start اجرای  دستور

floating Home امکان پذیر نیست. 
با دستور    Homingرا پس از تعیین وضعیت  Indirect Start  دستور

Home return    یا تنظیمFloating Home  اجرا کنید. 

235 
امکان  Servo OFF در حالتIndirect Start   اجرای دستور

 .پذیر نیست
 با دستور  Servo ON را پس از ایجاد وضعیتIndirect Start   دستور

Servo On    انجام دهید 

236 
در کنترل سرعت  Indirect Start امکان انجام عملیات پیوسته 

 .وجود ندارد

و الگوی عملیات   "کنترل سرعت" ی، وقتی روش کنترل

"Continuous"  است، الگوی عملیات را به صورت"END"   یا

"Keep"  تغییر دهید و دستورIndirect Startرا اجرا کنید. 

 قرار دهید. 20بیشتر از یک و کمتر از  شماره مرحله را برای آغاز حرکت محدود شده است.  20شماره مرحله برای آغاز حرکت به  237

238 
در الگوی    Indirect Startبرای    Continuousلت  امکان انجام حا

 .وجود ندارد S منحنیشتاب / کاهش سرعت  
 .تنظیم کنید "Trapezoid" را به صورت ACC/DEC الگوی

239 
هنگامی که محور اصلی یا محور فرعی فعال است، عملیات  

Continuous  برای Indirect Start قابل اجرا نیست. 

Infinite Running Repeat   فرعی یا محور اصلی را به عنوان   محور

 یا "END" را به عنوان Patternتنظیم کنید یا   ": غیرفعال کردن0"

"KEEP" تنظیم کنید. 

240 
هنگامی که محور اصلی یا محور فرعی فعال است، عملیات  

Interpolation  برای Indirect Start قابل اجرا نیست. 

Infinite Running Repeat   فرعی یا محور اصلی را به عنوان   محور

 یا "END" را به عنوان Patternتنظیم کنید یا   ": غیرفعال کردن0"

"KEEP" تنظیم کنید. 

241 
خطی اجرا  Interpolationهنگامی که محور اصلی فعال است 

 شود.نمی

 Interpolation بررسی کنید که آیا محور اصلی هنگام اجرای دستور 

 .خطی فعال است یا خیر

242 
خطی اجرا  Interpolationهنگامی که محور فرعی فعال است 

 شود.نمی

 Interpolation هنگام اجرای دستور  فرعی بررسی کنید که آیا محور 

 .خطی فعال است یا خیر

247 
  Interpolationمحور اصلی فعال است MCodeهنگامی که 

 شود.خطی اجرا نمی

 MCode  فعال کردن تابعرا در محور اصلی با MOF   خاموش کنید و

 .خطی را اجرا کنیدInterpolation عملیات 

248 
  Interpolationمحور اصلی فعال است MCodeهنگامی که 

 شود.خطی اجرا نمی

 MCode  فعال کردن تابعرا در محور اصلی با MOF   خاموش کنید و

 .خطی را اجرا کنیدInterpolation عملیات 

250 

  مبدأنقطه  که   درحالت مطلق زمانی کنترل موقعیتانجام عملیات 

، امکان پذیر  ثبت نشده استخطی  Interpolationمحور اصلی 

 .نیست

، محور  Floating Homeیا دستور تنظیم  Home returnبا دستور 

 .تعیین کنیدHoming اصلی را به عنوان وضعیت 

251 

  مبدأنقطه  که   درحالت مطلق زمانی کنترل موقعیتانجام عملیات 

، امکان پذیر  ثبت نشده استخطی  Interpolation فرعیمحور 

 .نیست

، محور  Floating Homeیا دستور تنظیم  Home returnبا دستور 

 .تعیین کنیدHoming اصلی را به عنوان وضعیت 

253 

 Interpolation در صورتی که محور اصلی و محور فرعی در 

موردی که محور فرعی تخصیص ). خطی اشتباه تنظیم شده باشد

فقط یک محور تخصیص داده شده باشد یا   یا داده نشده باشد، 

 ( اینکه هیچ محوری تخصیص داده نشده باشد

 .تنظیم بیش از یک محور به جز محور اصلی



 

 رفع خطا  علت خطا  کد خطا

254 

خطی وجود ندارد زیرا Interpolation امکان انجام عملیات 

 Servo Off وضعیت ردخطی Interpolation محور اصلی 

 .است

قرار  Servo On وضعیت در، محور اصلی را Servo On دستوربا 

 . دهید

255 
خطی وجود ندارد زیرا Interpolation امکان انجام عملیات 

 .است Servo Off خطی وضعیتInterpolation ی فرع محور 

قرار  Servo On وضعیت دری را فرع ، محور Servo On با دستور

 . دهید

261 
بیشتر    Speed Limitخطی از  Interpolationسرعت محور اصلی  

 است 
 تنظیم نمایید.  سرعتحداکثررعت محور اصلی را کمتر از س

 خطی امکانپذیر نیست.  Interpolationرسم دایره بعلت   262
محوری کوچکتر از  2خطی Interpolation موقعیت  رسم دایره در

 حداکثر باشد. موقعیت 

263 
خطی امکانپذیر نیست چون  Interpolationرسم دایره بعلت  

 نقطه آغاز و پایان یکسان است. 
 مجدد موقعیت مدنظر را تنظیم کنید و رمس دایره را لغو نمایید. 

264 
دایره امکان پذیر نیست زیرا شعاع دایره بزرگتر از  رسم

 .است 2147483647

 Not insert:0تنظیم کنید یا » مدنظر رامجدداً موقعیت 

circular»  در   دایره رسمرا برایInterpolation  خطی تنظیم

 .خطی را اجرا کنید Interpolationکنید سپس 

265 
دایره کوچک است یا سرعت  دایره ممکن نیست زیرا شعاع رسم 

 .آن بسیار زیاد است

 Not:0یا »  شعاع را بزرگتر انتخاب کنید. سرعت را کاهش دهید.

insert circular»  در  دایره رسمرا برایInterpolation  خطی

 خطی را اجرا کنید  Interpolationتنظیم کنید سپس  

 زیرا در موقعیت مدنظر قرار دارد.  دایره ممکن نیسترسم  266

 Not insert:0تنظیم کنید یا » رامدنظر مجدداً موقعیت 

circular»  در   دایره رسمرا برایInterpolation  خطی تنظیم

 .خطی را اجرا کنید Interpolationکنید سپس 

267 

حالت توقف  درInterpolation زمانی که محور فرعی 

باشد، عملیات   H/W بالا)پایین(اضطراری یا حالت حدی 

Interpolation نمی تواند اجرا شود. 

 محور  را زمانی که حالت حد بالا)پایین( Interpolationفرمان 

H/W  و حالت توقف اضطراری خاموش است، اجرا   است خاموش

 .کنید

270 
  از طریق  ایدایره Interpolationشعاع برای  قدار  خطای تنظیم م

 .شعاع
 صفبزرگتر از ن ٪80ای را دایرهInterpolation شعاع محور اصلی 

 .فاصله آن از نقطه شروع تا نقطه پایان تنظیم کنید 

271 
ای در حال کار  دایره Interpolationدر حالتی که محور اصلی 

 .ای وجود ندارددایره Interpolationاست، امکان شروع 

 بررسی کنید که آیا محور اصلی هنگام اجرای دستور 

Interpolation فعال است یا خیر ایدایره. 

272 
ای در حال کار  دایره Interpolationی فرعدر حالتی که محور 

 ای وجود ندارددایره Interpolationاست، امکان شروع 

 هنگام اجرای دستور  فرعی بررسی کنید که آیا محور 

Interpolation فعال است یا خیر ایدایره. 

275 
  Interpolationمحور اصلی فعال است MCodeهنگامی که 

 شود.اجرا نمی اییره دا

 MCode  فعال کردن تابعرا در محور اصلی با MOF   خاموش کنید

 .را اجرا کنید ایایره دInterpolation    و عملیات

276 
  Interpolationی فعال است فرع محور MCodeهنگامی که 

 شود.اجرا نمی ایایره د

 MCode  فعال کردن تابعی با فرع را در محور MOF   خاموش کنید

 .را اجرا کنید ایایره دInterpolation    و عملیات

277 

 که محور اصلی  وقتیمطلق  کنترل موقعیت در حالت

Interpolation ای دایرهHome  امکان  تعیین نشده باشد

 .پذیر نیست

، محور  Floating Homeو دستور تنظیم    Home Returnبا دستور  

 Interpolationتنظیم کنید و سپس    Homeاصلی را به عنوان وضعیت  
 .ای را اجرا کنیددایره 

278 
 محور فرعی  Homeکه   زمانیمطلق  در حالت کنترل موقعیت

Interpolationامکانپذیر نیست ثابت نشده باشدای دایره. 

، محور  Floating Homeو دستور تنظیم    Home Returnبا دستور  

 Interpolationتنظیم کنید و سپس    Homeی را به عنوان وضعیت  فرع
 .ای را اجرا کنیددایره 



 

 رفع خطا  علت خطا  کد خطا

279 
محور اصلی   .(ایدایرهInterpolationتنظیم نادرست محور اصلی از 

 )مارپیچی نادرستInterpolationتنظیم نشده، محور 

ای به جز دایره Interpolationیک محور عملیاتی دیگر از داده های 

محور اصلی تنظیم کنید. یک محور کارآمد دیگر را از 

Interpolation مارپیچی تنظیم کنید. 

280 
وجود ندارد زیرا محور  ایایرهدInterpolation امکان انجام عملیات 

 است. Servo Off وضعیت رد  ایدایرهInterpolation اصلی 

قرار  Servo On وضعیت در، محور اصلی را Servo On با دستور

 دهید 

281 
وجود ندارد زیرا محور  ایایرهدInterpolation امکان انجام عملیات 

 است. Servo Off وضعیت رد  ایدایرهInterpolation ی فرع 

قرار  Servo On وضعیت دری را فرع ، محور Servo On با دستور

 دهید 

282 
ای وجود  دایرهInterpolationدرجه در برحسب  حرکتامکان انجام 

 .ندارد

 Interpolationبررسی کنید که آیا واحد پارامتر اصلی محور اصلی 

 .ای به عنوان درجه تنظیم شده است یا خیردایره

283 
ای وجود  دایرهInterpolationدرجه در برحسب  حرکتامکان انجام 

 .ندارد

 Interpolationبررسی کنید که آیا واحد پارامتر اصلی محور فرعی  

 .ای به عنوان درجه تنظیم شده است یا خیردایره

284 

نقطه مرکزی )نقطه میانی( یا نقطه مرکزی   مشابهاگر نقطه شروع 

ای، انجام  دایره Interpolationنقطه پایان در   مشابه)نقطه میانی( 

 .عملیات ممکن نیست

بررسی کنید که آیا نقطه مرکزی یا نقطه میانی به عنوان نقطه شروع 

 .ای تنظیم شده استدایره Interpolation یا نقطه پایان در 

285 
   ( Radius حالت) نقطه پایان در حالت نقطه میانینقطه شروع و 

Interpolation ای ممکن نیستدایره. 

دایره ای پارامتر مشترک   Interpolation بررسی کنید که آیا روش 

تنظیم شده است و آیا موقعیت   (Radius یا) به عنوان نقطه وسط

 .نقطه شروع با نقطه پایان یکسان نیست

 ای دایره Interpolationشعاع برای  قدار  خطای تنظیم م 286

بررسی  . است پالس231ای تا  دایره Interpolationشعاع دایره برای 

بیشتر مقدار شعاع ای دایره Interpolationکنید که آیا برای انجام 

 .تنظیم شده است ین مقداراز ا

287 
ای است دایره Interpolationعلتی که حرکت خطی خارج از ب

 شود.عملیات اجرا نمی

ای پارامتر مشترک به  دایره Interpolationبررسی کنید که آیا روش 

عنوان نقطه میانی و نقطه وسط تنظیم شده است تا با نقطه شروع و 

 .نقطه پایان تراز باشد

290 
درجه است، نمی توان دایره درستی   90ای بیشتر از چون سرعت زاویه 

 .رسم کرد

 ای درجه برای سرعت زاویه  90را کمتر از  حرکتسرعت 

Interpolation ای تنظیم کنیددایره. 

 . نیست فعالهنگام اجرای دستور هیچ محوری ید بررسی کن .اجرای فرمان شروع در حالت فعال امکان پذیر نیست 291

293 
وجود   M Code با فعال بودنهمزمان  ،امکان اجرای دستور شروع

 .ندارد

 و آیا سیگنال   محور فعال است؟شروع  هنگام فرمانبررسی کنید که  

MCode  هنگام اجرای دستور روشن است یا خیر. MCode  را در

 . خاموش کنید MOF فعال کردن تابعمحور اصلی با 

294 
شروع امکان پذیر  فرمان، اجرای مدنظردر صورت عدم وجود موقعیت 

 .نیست

آیا موقعیت   ؟ محور فعال استشروع  فرمانهنگام  بررسی کنید که  

مدنظر با موقعیت فعلی نوع حرکت مطلق یکسان نیست آن را نسبی  

 تنظیم نمایید. 

 شوداجرا نمی رمان شروعفغیرفعال است   Servo Readyقتی و 295
بررسی کنید   ؟ محور فعال استشروع  هنگام فرمانبررسی کنید که  

 فعال است یا خیر.  servo Readyکه آیا 

 تنظیمات محور برای آغاز فرایند اشتباه است. 296

شروع همزمان اختصاص داده  بهبررسی کنید که آیا فقط یک محور 

برای : X ،1 محوربرای 0آدرس تخصیص محو بیت است:   .شده است

 Z محور : برای Y ،2 محور



 

 رفع خطا  علت خطا  کد خطا

 بعد از حذف خطا دوباره شروع فرایند را انجام دهید.  همزمان محور دیگر رخ داده است. خطایی از شروع  297

301 
اجرای فرمان تغییر کنترل از سرعت به موقعیت در حالت فعال  

 .پذیر نیستامکان

به   کنترل سرعت تغییربررسی کنید که آیا هنگام اجرای فرمان 

 .است یا خیر "توقفم"موقعیت، محور 

302 
اجرای فرمان تغییر کنترل از سرعت به موقعیت در حالت کنترل 

 .پذیر نیستسرعت امکان

به   کنترل سرعت تغییربررسی کنید که آیا هنگام اجرای فرمان 

 .است یا خیر کنترل سرعت حالت محورآیا موقعیت، 

303 
اجرای فرمان تغییر کنترل سرعت به موقعیت در محور فرعی  

 .پذیر نیستهمزمان امکانهنگام شروع  

بررسی کنید که آیا محور توسط محور فرعی عملیات شروع همزمان 

کند یا  موقعیت کار میبه  کنترل سرعت تغییردر هنگام اجرای فرمان 

 .خیر

304 
اجرای فرمان تغییر کنترل سرعت به موقعیت زمانی که موقعیت  

 .باشدپذیر نمیمدنظر مشخص نیست امکان

  بهکنترل سرعت  تغییربررسی کنید که آیا هنگام اجرای فرمان 

 .یا خیرمشخص است  مدنظرموقعیت، موقعیت 

306 

 برای فرمان تغییر سرعت به موقعیت مشخص شده، زمانی که  

Infinite Running Repeat   فعال« است، و تغییر سرعت«

شود جهت به موقعیت »مطلق« است، مقداری که باعث می

 .تغییر کند، قابل تنظیم نیستحرکت 

موقعیت مشخص شده،  به  برای مقدار موقعیت فرمان تغییر سرعت

است، مقدار موقعیت مثبت را  Forwardهنگامی که جهت عملیات 

است، مقدار   Reverseتنظیم کنید و هنگامی که جهت عملکرد 

 .موقعیت منفی را تنظیم کنید 

311 
در حالت فعال   سرعتبه  موقعیتاجرای فرمان تغییر کنترل از 

 .پذیر نیستامکان

سرعت، بررسی کنید که به  کنترل موقعیت تغییرهنگام اجرای فرمان 

 .است یا خیر "توقف"حالت در آیا محور 

312 
در محور فرعی   سرعتبه  موقعیتاجرای فرمان تغییر کنترل 

 .پذیر نیستهنگام شروع همزمان امکان

بررسی کنید که آیا محور توسط محور فرعی عملیات شروع همزمان 

سرعت در حال کار  به  کنترل موقعیت تغییردر هنگام اجرای فرمان 

 .است یا خیر

313 
سرعت در حالت عملیات  به  کنترل موقعیت تغییرانجام فرمان 

Interpolation پذیر نیستای امکاندایره. 

به   کنترل موقعیت تغییربررسی کنید که آیا هنگام اجرای فرمان 

 .ای است یا خیردایرهInterpolation سرعت، محور در عملیات 

314 
سرعت در حالت عملیات  به  کنترل موقعیت تغییرانجام فرمان 

Interpolation پذیر نیستی امکانخط. 

شود،  هنگامی که فرمان تغییر کنترل موقعیت به سرعت اجرا می

خطی است یا   Interpolationبررسی کنید که آیا محور در عملیات 

 .خیر

316 
  یسرعت در حالت کاهشبه  اجرای دستور تغییر موقعیت

 .پذیر نیستامکان

دستور تغییر موقعیت به سرعت را قبل از کاهش محور، در حالی که 

 .افزایش یا بخش منظم است، اجرا کنیددر بخش 

317 
سرعت را قبل از کاهش محور، در حالی  به  دستور تغییر موقعیت

 .که در بخش افزایش یا بخش منظم است، اجرا کنید
اجرای فرمان تغییر موقعیت به سرعت در حالی که محور فرمان در حال  

 .است  Inchingکنترل موقعیت یا عملیات  

321 
هنگامی که محور حرکت غیرفعال است، دستور توقف را 

 .توان اجرا کردنمی
 دستور توقف را زمانی که محور فرمان فعال است اجرا کنید

322 
 Jog سرعت در حالت عملیاتاجرای فرمان توقف کاهش 

 .پذیر نیستامکان

برای توقف  . را متوقف کند JOG دستور توقف نمی تواند عملیات

 .استفاده کنید JOG STOP از دستور JOG عملیات

324 
تنظیم زمان کاهش سرعت از دستورات توقف کاهش سرعت  

 .خارج از محدوده است

است. پس از   2147483647تا  0محدوده زمان کاهش سرعت بین  

 .تنظیم مجدد مقدار از محدوده آن، دستور کاهش سرعت را اجرا کنید

 .را زمانی که محور فرمان فعال است اجرا کنید Skip دستور .در حالت فعال امکان پذیر نیست Skip اجرای دستور 331

332 
 برای محور فرعی عملیات  Skip اجرای دستور 

Interpolation خطی امکان پذیر نیست. 
 .خطی بدهیدInterpolation را به محور اصلی  Skip دستور



 رفع خطا  علت خطا  کد خطا

333 
برای محور فرعی عملیات شروع همزمان   Skip اجرای دستور

 .پذیر نیستنامکا

اجرا می شود، بررسی کنید که آیا محور توسط   Skip وقتی دستور

 .کند یا خیرمی پیرویاز عملیات شروع همزمان  فرعیمحور 

 .پذیر نیستامکان Jog در حالت عملیات Skip اجرای دستور 335
  Jog بررسی کنید که آیا محور در عملیات Skip هنگام اجرای دستور

 .است یا خیر

 .پذیر نیستامکان Direct Startدر حالت  Skip اجرای دستور 336
بررسی کنید که آیا محور در عملیات   Skip هنگام اجرای دستور

Direct Start است یا خیر. 

 .پذیر نیستامکان Inchingدر حالت  Skip اجرای دستور 337
 بررسی کنید که آیا محور در عملیات Skip هنگام اجرای دستور

Inching  است یا خیر. 

338 
  Interpolation برای محور فرعی عملیات  Skip اجرای دستور

 . پذیر نیستای امکاندایره

اجرا می شود، بررسی کنید که آیا محور فرعی   Skip وقتی دستور

 .ای کار می کند یا خیردایرهInterpolation عملیات 

 پذیر نیست. درحالت کنترل گشتاور امکان Skip اجرای دستور پذیر نیستدرحالت کنترل گشتاور امکانSkip اجرای دستور 339

341 
کار امکان   حینموقعیت در فرمان اجرای دستور شروع همزمان با 

 .پذیر نیست
بررسی کنید که آیا  شروع همزمان با فرمان موقعیت،   هنگام اجرای دستور

 .محور در حال کار است یا خیر

343 
، درحالت فعال بودن  فرمان موقعیتشروع همزمان با   اجرای دستور 

MCode پذیر نیست.امکان 

. هنگام اجرای دستور روشن است یا خیر MCode آیا سیگنال

MCode    فعال کردن تابعرا در محور اصلی با MOF خاموش کنید   

344 
مطلق در   حالت موقعیت در فرمان اجرای دستور شروع همزمان با 

 .پذیر نیستامکان Home Floatingحالت 

در دسترس  Floating Home برایمطلق  در حالت انجام عملیات 

برای . را بررسی کنید Homeو وضعیت  هر مرحلهمختصات  .نیست

 توسط فرمان Homeانجام عملیات مختصات مطلق پس از تعیین 

Homing  یا فرمان تنظیمFloating Home  را انجام دهید. 

345 
  خاموش است، امکان اجرای  Servo Ready در حالتی که

 .وجود ندارد شروع همزمان با فرمان موقعیت دستور

شروع  دستور هنگام اجرای    Drive Readyبررسی کنید که آیا سیگنال

 .خاموش است یا خیر همزمان با فرمان موقعیت

346 
در حالتی که   شروع همزمان با فرمان موقعیت دستور  اجرای

Home محور اصلی ثابت نیست امکان پذیر نیست. 

بررسی کنید که آیا هنگام اجرای دستور شروع همزمان، محور اصلی در  

 .است یا خیرFloating Home حالت 

347 
 دستور اجرای محور فرعی براییا   خطایی در تنظیم محور اصلی

 .وجود دارد شروع همزمان با فرمان موقعیت

محور اصلی دستور شروع همزمان را با یکی از محورهای متصل غیر از 

-1)         1برای تنظیم محور اصلی، .  تنظیم کنید انکدرمحور فرمان و 

axis)~8 (8-axis) ،9 (Encoder1) ،10 (Encoder2)  موجود

 .است

350 
هنگامی که محور اصلی در حال کار است، امکان شروع همزمان  

 .نداردوجود 
 .زمانی که محور اصلی فعال نیست، شروع همزمان را اجرا کنید

351 
شروع همزمان با فرمان سرعت در حالت در حال کار   دستور  اجرای

 امکان پذیر نیست

شروع همزمان با فرمان  دستوربررسی کنید که آیا محور هنگام اجرای 

 .فعال است یا خیر سرعت

353 
، درحالت فعال بودن  تسرع شروع همزمان با فرمان  اجرای دستور 

MCode پذیر نیست.امکان 

. هنگام اجرای دستور روشن است یا خیر MCode آیا سیگنال

MCode    فعال کردن تابعرا در محور اصلی با MOF خاموش کنید 

354 
  خاموش است، امکان اجرای  Servo Ready در حالتی که

 .وجود ندارد تسرع شروع همزمان با فرمان  دستور

شروع  دستور هنگام اجرای    Drive Readyبررسی کنید که آیا سیگنال

 .خاموش است یا خیر تسرع همزمان با فرمان 

355 
 دستور اجرای محور فرعی براییا   خطایی در تنظیم محور اصلی

 .وجود دارد تسرع شروع همزمان با فرمان 

 تسرع شروع همزمان با فرمان   محور اصلی دستور بررسی کنید که آیا 

 1 (X محور) 0با نوشتن  ر.همانند محور فرمان تنظیم شده است یا خی

 .شودبه آدرس تنظیم، محور اصلی تنظیم می (Z محور) 2 (Y محور)



 

 

 

 رفع خطا  علت خطا  کد خطا

 .فرعی خطایی وجود داردیا  در تنظیمات محور اصلی 356
باشد. مقدار   0تواند نمی سرعت همزمان اصلی فرماننسبت محور 

 .تنظیم کنید 0را به جز  32767 ~ -32768

357 
 سرعت   کثراتواند از حدسرعت فرمان شروع همزمان با سرعت نمی

 .بیشتر شود

کم تنظیم کنید تا مقدار مقادیر را محور دوم به  برای نسبت محور اصلی

 .تجاوز نکند حداکثراز 

361 
(    Busyدر حالت در حال کار )   Position Override اجرای دستور

 .امکان پذیر نیست
، محور  Position Override بررسی کنید که آیا هنگام اجرای دستور

 .متوقف است یا خیر

362 
وجود    Dwellدر حالت   Position Override امکان اجرای دستور

 .ندارد
، محور  Position Override دستوربررسی کنید که آیا هنگام اجرای 

 .متوقف است یا خیر

363 
کنترل در حالت عملیات   Position Override اجرای دستور

 .امکان پذیر نیست موقعیت
بررسی کنید که آیا محور با   Position Override هنگام اجرای دستور

 .کنترل موقعیت در حال کار است یا خیر

364 
برای عملیات   Position Override اجرای دستور

Interpolation خطی امکان پذیر نیست. 

بررسی کنید که آیا محور   Position Override هنگام اجرای دستور

 .خطی است یا خیرInterpolation در عملیات 

365 
  Interpolationبرای عملیات   Position Override اجرای دستور

 .امکان پذیر نیست  ایدایره 
بررسی کنید که آیا محور   Position Override هنگام اجرای دستور

 .است یا خیر ایدایرهInterpolation در عملیات 

366 
عملیات    فرعیبرای محور   Position Override اجرای دستور

 .همزمان امکان پذیر نیست
شروع همزمان در هنگام اجرای  برای فرعی بررسی کنید که آیا محور 

 .در حال کار است یا خیر Position Override دستور

371 
در حال کار   در حالت  Speed Override امکان اجرای دستور

( Busyوجود ندارد ). 

، محور Speed Override بررسی کنید که آیا هنگام اجرای دستور

 .متوقف است یا خیر

 خارج از محدوده است.  Speed Overrideقدار م 372

باید کمتر یا مساوی حداکثر  Speed Override مقدار سرعت فرمان

مقدار سرعت را بررسی  تنظیم سرعت در پارامتر اصلی  .باشدسرعت 

 . کنید

373 
برای محور فرعی   Speed Override امکان اجرای دستور

 .خطی وجود نداردInterpolation عملیات 

 بررسی کنید که آیا محور Speed Override اجرای دستورهنگام 

 .خطی در حال کار است یا خیر Interpolationعملیات فرعی  

374 
برای محور فرعی   Speed Override امکان اجرای دستور

 .وجود ندارد ایدایره Interpolation عملیات 

 محوربررسی کنید که آیا  Speed Override هنگام اجرای دستور

 .در حال کار است یا خیر ایدایره Interpolationعملیات فرعی  

375 
  کردعمل فرعیبرای محور  Speed Override اجرای دستور

 .امکان پذیر نیست همزمان

ر بررسی کنید که آیا محو Speed Override هنگام اجرای دستور

 .کند یا خیرمی پیرویاز عملیات شروع همزمان   فرعی

377 
کاهش   حالت شیبدر  Speed Override امکان اجرای دستور

 .سرعت وجود ندارد

، محور در Speed Override بررسی کنید که آیا هنگام اجرای فرمان

 .کاهش سرعت است یا خیربا شیب حالت توقف 

378 
با  کاهش /افزایشدر الگوی  Speed Override اجرای دستور

 .امکان پذیر نیست S منحنی

 محور فرمان به عنوان کاهش سرعت /افزایشبررسی کنید که آیا الگوی 

S-Curve  تنظیم شده است یا خیر. 

381 
در  Random position speed override اجرای دستور 

 .حالت عملیاتی امکان پذیر نیست
 Random position بررسی کنید که آیا هنگام اجرای دستور 

speed override محور متوقف است یا خیر ،. 

382 
در  Random position speed override اجرای دستور 

 .امکان پذیر نیستکنترل موقعیت  حالت 

 بررسی کنید که آیا محور در عملیات کنترل سرعت در هنگام اجرای دستور  

Random position speed override  است یا خیر. 
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383 
 Random positionخارج از محدوده Speed Overrideمقدار 

speed override    .است 

باید کمتر  Random position speed override مقدار سرعت فرمان

 . باشدسرعت یا مساوی حداکثر 

384 
برای   Random position speed overrideاجرای دستور 

 .خطی امکان پذیر نیست Interpolationمحور فرعی عملیات  

 از عملیات  فرعیبررسی کنید که آیا محور توسط محور 

Interpolation  خطی در هنگام اجرای دستور Random position 

speed override کند یا خیرمی پیروی. 

385 
برای   Random position speed overrideاجرای دستور 

 .امکان پذیر نیست ایدایره Interpolationمحور فرعی عملیات  

بررسی کنید که آیا محور در   Speed Override هنگام اجرای فرمان

 .ای است یا خیردایرهInterpolation عملیات 

386 
  Random position speed override امکان اجرای دستور 

 .وجود ندارد فرعیبرای محور 

 در هنگام اجرای دستوراصلی و فرعی بررسی کنید که آیا محور 

Speed Override در حال کار است یا خیر. 

389 
در  Random position speed override اجرای دستور 

 .امکان پذیر نیست S-Curve کاهش سرعت /افزایشالگوی 

 محور فرمان به عنوان کاهش سرعت /افزایشبررسی کنید که آیا الگوی 

S-Curve  تنظیم شده است یا خیر. 

390 
 S کاهش منحنی/افزایشاجرای فرمان عملیات پیوسته در الگوی 

 .امکان پذیر نیست
        محور فرمان به عنوان کاهش سرعت  /افزایشبررسی کنید که آیا الگوی  

S-Curve    تنظیم شده است یا خیر. 

 .غیرممکن استفعال بودن انجام فرمان عملیات مستمر در حالت  391
 متوقفبررسی کنید که آیا هنگام اجرای دستور عملیات مداوم، محور 

 .است یا خیر

 .غیرممکن است  Dwellانجام فرمان عملیات مستمر در حالت  392
عملیات مداوم، محور در حالت بررسی کنید که آیا هنگام اجرای دستور 

 .ساکن است یا خیر

393 
موقعیت ممکن  وضعیت کنترلانجام فرمان عملیات پیوسته غیر از 

 .نیست

بررسی کنید که آیا محور در عملیات کنترل سرعت در هنگام اجرای 

 .فرمان عملیات مداوم است یا خیر

394 
بیشتر مقدار سرعت فرمان عملیات مداوم از محدوده مجاز فراتر 

 است.

 سرعت مقدار سرعت فرمان عملیات مداوم باید کمتر یا مساوی حداکثر

 .باشد

395 
 عملیات   فرعیامکان اجرای دستور عملیات پیوسته برای محور 

Interpolation خطی وجود ندارد. 

هنگام اجرای دستور عملیات پیوسته، بررسی کنید که آیا محور با محور  

 .خطی در حال کار است یا خیرInterpolation عملیات   فرعی

396 
 عملیات   فرعیامکان اجرای دستور عملیات پیوسته برای محور 

Interpolation وجود ندارد ایدایره. 

ای در  دایرهInterpolation بررسی کنید که آیا محور در عملیات 

 .هنگام اجرای دستور عملیات مداوم است یا خیر

397 
اجرای فرمان عملیات پیوسته برای محور تابعه عملیات سنکرون  

 . پذیر نیستامکان

اصلی و  هنگام اجرای دستور عملیات پیوسته، بررسی کنید که آیا محور 

 .یا خیر دهندرا انجام میعملیات شروع همزمان  فرعیمحور 

399 
 جدول تنظیماتاجرای دستور عملیات مداوم در آخرین مرحله 

 . پذیر نیستامکان

عملیات  در حال اجرای فرمان  400بررسی کنید که آیا محور در مرحله 

 .مداوم است یا خیر

400 
  Direct Startانجام فرمان عملیات مستمر در حالت عملیات 

 .امکان پذیر نیست
در حال کار است یا خیر   Direct Start بررسی کنید که آیا محور با دستور

 که دستور عملیات پیوسته اجرا شده است 

 .نیستدر حالت فعال امکان پذیر   Inching انجام فرمان 401
بررسی کنید که آیا محور در حال کار  Inching هنگام اجرای دستور

 .است یا خیر

403 
خاموش   Drive Ready در حالتی که Inching اجرای دستور

 .است امکان پذیر نیست

محور هنگام اجرای  Drive Ready بررسی کنید که آیا سیگنال

 .خاموش است یا خیر Inching دستور

 در حالت فعال امکان پذیر نیست Jog Start فرماناجرای  411
بررسی کنید که آیا محور در حال کار   Jog Start هنگام اجرای دستور

 است یا خیر
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413 
  Servo Readyدر حالتی که  Jog Start اجرای فرمان

 .خاموش است امکان پذیر نیست

محور هنگام اجرای  Driver Ready بررسی کنید که آیا سیگنال

 .خاموش است یا خیر Jog Start دستور

431 
امکان انجام بازگشت به موقعیت قبل از عملیات دستی در حالت  

 .کار وجود ندارد

هنگام بازگشت به موقعیت قبل از اجرای دستور عملیات دستی، بررسی  

 کنید که آیا محور در حال کار است یا خیر

434 
خاموش است، امکان بازگشت به   Drive Ready حالتی کهدر 

 .موقعیت قبل از عملیات دستی وجود ندارد

محور هنگام بازگشت به  Driver Ready بررسی کنید که آیا سیگنال

 .موقعیت قبل از اجرای دستور عملیات دستی روشن است یا خیر

 .  بررسی کنید که آیا محور در حال کار است را شروع مرحله شماره .  امکان اجرای مرحله مدنظر وجود ندارد 441

 .است بیشتردر مرحله شروع شماره  مرحلهاز محدوده تخصیص  442
درست شماره مرحله شروع  شده برای  بررسی کنید که آیا مرحله تنظیم

 باشد.  400شماره مرحله باید بین یک تا. است یا خیر

451 
موقعیت فعلی در حالت فعال   مقدار اولیهاجرای دستور 

 . پذیر نیستامکان

شود، بررسی کنید موقعیت فعلی اجرا می  مقدار اولیه  هنگامی که دستور 

 .که آیا محور در حال کار است یا خیر

452 

تنظیم مقدار داده موقعیت کمکی خارج از محدوده حد بالا/پایین  

موقعیت فعلی    مقدار اولیهنرم افزار در حین اجرای دستور 

 .پذیر نیستامکان

موقعیت فعلی در محدوده حد بالا/پایین نرم    مقدار اولیهبررسی کنید که آیا  

 . تنظیم شده است یا خیرافزاری  

462 
داده امکان   16بیشتر از  برای Teaching Array اجرای دستور

 .پذیر نیست
در محدوده   Teaching Array دستور  .بررسی کنید که آیا داده وجود ندارد

 .شودتنظیم می  16و کمتر یا مساوی    1بزرگتر یا مساوی  

463 
در حالت در حال کار   Speed Teaching امکان اجرای فرمان

 .وجود ندارد

فعال   Speed Teaching آیا محور هنگام اجرای دستوربررسی کنید که 

 .است یا خیر

 .باشد Uمدل  PLCدر 400مطمین شوید که شماره مرحله بین یک تا  Speed Teachingنادرست در اجرای  خطای شماره مرحله 465

466 Teaching list  برایMulti teaching باشد.  دارای خطا می 
به Teaching های  را پس از تنظیم لیست داده   Teachingدستور  

 اجرا کنید   speed 1:یا  position 0:صورت

 Multi teachingبرای   teachingخطای روش  467
به Teaching های  را پس از تنظیم لیست داده Teaching دستور  

 اجرا کنید   speed 1:یا  position 0:صورت

471 
توان در حین کار اجرا را نمی Parameter teaching دستور 

 .کرد
 فعال است یا خیر. Teachingررسی کنید محور در حین اجرای ب

 باشند. مناسب نمی Teachingهای تنظیم شده برای داده 473
 را پس از تنظیم مقدار مناسب برای داده های Teaching دستور 

Teaching parameter  یا لیست Teachingاجرا کنید. 

474 
توان در حالی که محور سازی پارامترها را نمیهای ذخیرهفرمان

 در حال کار است انجام داد. 

شود. ر فعال میسازی پارامتذخیره زمانی که فرمان بررسی کنید که آیا

را زمانی که   Parameter/Operation دستور .یا خیر محور فعال است

 . کند اجرا کنیدهیچ محوری کار نمی

 .خارج از محدوده است  Teachingهای  مقدار داده  475
یا   parameter  Teachingرا پس از تنظیم مقدار Teachingدستور 

 .در بین محدوده اجرا کنید  Teachingهای عملیاتی داده

 خارج از محدوده است.   Teachingروش قدار م 476
   Teaching parameter را پس از تنظیم مقدار  Teachingدستور 

 .اجرا کنید Teaching ( ROM) (2یا  Teaching ( RAM) (1برای 

477 
زیرا هنگام ذخیره   ه باشدآسیب وارد شد ها داده به ممکن است

 .ده است، برق خاموش شی های عملیاتداده

 XG-PM در "Write Project" را با دستور ی های عملیاتداده

 .بنویسید

478 
زیرا  ه باشدآسیب وارد شد CAM هایممکن است به داده 

 .ه است، برق خاموش شدیعملکرد  هنگام ذخیره داده های

 XG-PM در "Write Project" را با دستور CAM داده های

 .بنویسید
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 خطای استپ اضطراری داخلی  481
اجرا را برای حذف خطا  XCLR دلیل توقف اضطراری را حذف کنید و دستور

 . کنید

 طای حد بالای سخت افزاری خ 492
سپس  . بالایی خارجی خارج شوید حد از محدوده   JOGبا استفاده از فرمان 

 را اجرا کنید تا خطا حذف شود XCLR دستور

493 
سپس  . خارجی خارج شوید  پایین حد از محدوده   JOGبا استفاده از فرمان  سخت افزاری  پایینطای حد خ

 را اجرا کنید تا خطا حذف شود XCLR دستور

501 
سپس  . خارجی خارج شوید  پایین حد از محدوده   JOGبا استفاده از فرمان  افزاری نرمطای حد بالای خ

 را اجرا کنید تا خطا حذف شود XCLR دستور

502 
سپس  . خارجی خارج شوید  پایین حد از محدوده   JOGبا استفاده از فرمان  افزاری نرم پایینطای حد خ

 را اجرا کنید تا خطا حذف شود XCLR دستور

 .را جستجو کنید فرمان منابع. بررسی کنید که دستورات مناسب هستند ستور نامناسبد 511

 ( Uمدل  PLC)در  .تنظیم کنید 400تا 1شماره مرحله را بین  کند. ها را پشتیبانی نمیماره مرحله مدنظر دادهش 512

521 
دلیل خطای درایور سروو در حین کار نمی توان دستور را اجرا  به 

 .کرد

خطای سروو را   Servo Error Reset خطای سروو را حذف کرده و با دستور

 .پاک کنید

522 
در حین عملیات خاموش   Drive Ready هنگامی که سیگنال

 .است، این فرمان را نمی توان انجام داد
 .اجرا کنید  فرمان را  دوباره Drive Ready پس از روشن شدن

523 
در  "سریع ستپا"اجرای فرمان امکان پذیر نیست زیرا عملکرد 

 شده است.حین کار فعال 

و غیره   EMG با ورودی توقف "توقف سریع"بررسی کنید که آیا عملکرد  

 .فعال شده است یا خیر

532 
به عنوان محور اصلی  Encoder1 توان به دلیل محوری که ازنمی

 . را انجام داد Preset کند دستوراستفاده می
 . مقدار اولیه انکدر را اجرا کنیدتابع ، متصل شده است  هنگامی که انکدر

 . بیشتر است موقعیت مقدار اولیه انکدر از حداکثر یا حداقل مقدار 534
به عنوان بزرگتر از مقدار حداقل و   انکدرموقعیت  اولیهپس از تنظیم مقدار 

 .را اجرا کنید مقدار اولیه انکدرکوچکتر از مقدار حداکثر، دستور 

541 
ای در حال کار  دایره Interpolationدر حالی که محور اصلی 

 .بیضی قابل اجرا نیست Interpolationاست، 
 . کند اجرا کنیدنمیرا زمانی که محور اصلی کار  بیضی  Interpolationدستور  

542 
Interpolation ی فرع توان در حالی که محور بیضی را نمی 

Interpolation ای در حال کار است، انجام داددایره . 
 .ای را زمانی که محور فرعی کار نمی کند اجرا کنیددایره Interpolation دستور  

543 
ای محور اصلی  دایرهInterpolation  در  MCodeهنگامی که 

 .بیضی قابل اجرا نیست Interpolationباشد،   "روشن"

از محور اصلی اجرا  MCode بیضی را پس از تنظیم Interpolationدستور 

 .استMOF تابع بیضی با   Interpolationکنید 

544 
 فرعیای محور دایرهInterpolation  در  MCodeهنگامی که 

 .بیضی قابل اجرا نیست Interpolationباشد،   "روشن"

اجرا  فرعیاز محور  MCode بیضی را پس از تنظیم Interpolationدستور 

 .استMOF تابع بیضی با   Interpolationکنید 

545 
مطلق در حالتی که مبدأ محور اصلی   کنترل موقعیت در حالت

Float امکان پذیر نیست است. 

را پس از تنظیم محور اصلی به عنوان حالت بیضی  Interpolationدستور 

 .اجرا کنید Float Homeیا تنظیم  Homingمبدا با دستور 

546 
ی  فرعمطلق در حالتی که مبدأ محور  کنترل موقعیت در حالت

Float امکان پذیر نیست است 

را پس از تنظیم محور اصلی به عنوان حالت بیضی  Interpolationدستور 

 .اجرا کنید Float Homeیا تنظیم  Homingمبدا با دستور 

547 

.  اندتنظیم نشده بیضیInterpolation  برایمحور اصلی و فرعی 

حلزونی تنظیم  Interpolation )برای محور اصلی/فرعی به عنوان 

تنظیم شده  شده است. بیش از تعداد محورهای عملیاتی فعلی 

 است.(

Interpolation  بیضی را پس از تنظیم یک محور فرعی در کنار محور اصلی

 .کنیدنتنظیم  را حلزونیInterpolation و 



 رفع خطا  علت خطا  کد خطا

548 
Interpolation  تنظیم   بیضی را نمی توان با تنظیم نقطه وسط و

 .شعاع انجام داد

Interpolation بعد  . بیضی فقط می تواند در تنظیم نقطه مرکزی عمل کند

بیضی را برای تنظیم Interpolation از تغییر داده های عملیاتی، حالت  

 .نقطه مرکزی اجرا کنید

549 
   "خاموش"محور اصلی در حالت   Drive Ready زمانی که 

 .بیضی قابل استفاده نیست  Interpolation  باشد

در  Drive Ready را پس از روشن شدنبیضی Interpolation دستور 

 .محور اصلی اجرا کنید

550 
   "خاموش"ی در حالت  فرع محور  Drive Ready زمانی که 

 .بیضی قابل استفاده نیستInterpolation  باشد

در  Drive Ready روشن شدنرا پس از بیضی Interpolation دستور 

 .ی اجرا کنیدفرع محور 

551 
بیضی  Interpolation باشد  "درجه"زمانی که واحد محور اصلی

 .قابل اجرا نیست

باشد، دستور  "درجه"محور اصلی  برای بعد از اینکه واحد پارامتر پایه

Interpolation بیضی را اجرا کنید. 

552 
بیضی  Interpolation باشد  "درجه"فرعی زمانی که واحد محور 

 .قابل اجرا نیست

باشد، دستور  "درجه" فرعی محور برای بعد از اینکه واحد پارامتر پایه

Interpolation بیضی را اجرا کنید. 

553 
نقطه شروع = نقطه اصلی = نقطه پایان(   )زمانی که سه پارامتر

 .بیضی ، قابل اجرا نیست  Interpolation  یکسان هستند

را اجرا  بیضیInterpolation پارامتر، دستور  این سهپس از تنظیم متفاوت 

 .کنید

 بیضیInterpolation خطای تنظیم شعاع در   554
 2147483647و  0بیضی بین  Interpolationمحدوده اجرای ممکن برای 

 .پالس تنظیم کنیددر این محدوده است. شعاع دایره را 

555 
درجه  90بیضی بزرگتر از  Interpolationبه دلیل اینکه درجه 

 .توان دایره دقیقی رسم کرداست، نمی

بیضی کوچکتر Interpolation تنظیم کنید تا درجه  حرکت را کمترسرعت 

 . درجه باشد 90از 

 .بیضی را اجرا کنید Interpolationای، دایره  Interpolationبعد از پایان   .بیضی انجام داد  Interpolationتوان برای  عملیات پیوسته را نمی 556

557 
 توان از ای باشد میدایره Interpolationزمانی که تنظیم کنترل 

Interpolationبیضی استفاده کرد. 

 بیضی به Interpolation بعد از تغییر تنظیمات کنترل درایو 

Interpolation ای، دایره Interpolationبیضی را اجرا کنید. 

558 
بیضی یکسان Interpolation زمانی که نقطه شروع و نقطه پایان 

 .توان اجرا کردنیستند، عملیات را نمی

 بیضی را اجرا کنید. موقعیت Interpolation،  مقعیت مدنظربعد از تعیین 

 .است بیضی مانند موقعیت فعلی Interpolation مدنظر

559 
توان را نمی فرایندباشد،   "0"بیضی  Interpolationوقتی درجه 

 .اجرا کرد

تنظیم   "0"بیضی بزرگتر از Interpolation مقدار درجه عملیاتی را برای 

 (65535~1) کنید

561 
گشتاور را نمی توان زمانی که محور به  فرمان سوئیچینگ موقعیت

 .در حال کار نیست اجرا کرد

گشتاور را زمانی که محور فرمان فعال نیست به  فرمان سوئیچینگ موقعیت

 .اجرا کنید

562 
فرمان سوئیچینگ موقعیت/گشتاور را نمی توان در محور فرعی با  

 عملیات سنکرون اجرا کرد.

عملکرد همزمان کار    با  گشتاور در محور فرعیبه  سوئیچینگ موقعیتفرمان 

 . کندنمی

563 
 گشتاور را نمی توان تحت عملیات به  فرمان سوئیچینگ موقعیت

Interpolation ای )بیضی( اجرا کرددایره. 

گشتاور در محور تحت عملیات  به  فرمان سوئیچینگ موقعیت

Interpolation کندکار نمیای )بیضی( دایره. 

564 
 توان تحت عملیات گشتاور را نمیبه  فرمان سوئیچینگ موقعیت

Interpolation خطی اجرا کرد. 

 گشتاور در محور تحت عملیات به  فرمان سوئیچینگ موقعیت

Interpolation کندخطی کار نمی. 

565 
امکان انجام کنترل گشتاور وجود ندارد زیرا درایور سروو از کنترل 

 . کندگشتاور پشتیبانی نمی
 .سروو درایور قادر به انجام کنترل گشتاور نیست

 .محور اصلی قابل اجرا نیستیا عملیات به دلیل خطا محور فرعی   571
محور اصلی را بررسی کنید که آیا در حین عملکرد محور  یا خطای محور فرعی

 .رخ داده است فعلی

572 
محور اصلی توسط /فرعی ر خطا محوعملیات را نمی توان به دلیل 

 .اجرا کرد Interpolation محور 

را بررسی کنید که آیا در حین  فعلیخطا از محور تابع محور اصلی به محور 

 .رخ داده استInterpolation عملیات محور 



 

 رفع خطا  علت خطا  کد خطا

582 
در صورت کنترل  ، infinite running repeatدر حالت 

 .کوتاه ترین فاصله، موقعیت هدف نامعتبر است برای موقعیت

، در صورت کنترل موقعیت کوتاه  infinite running repeat در حالت 

 infinite running موقعیت"تا   0ترین فاصله، موقعیت هدف باید 

repeat باشد. 

591 
در حین کار   "Servo parameter write" انجام فرمان

 . پذیر نیستامکان

را  "Servo parameter write"کند،هنگامی که محور فرمان کار نمی

 اجرا کنید 

592 
سروو خارج از محدوده   های شاخصپارامتر  داده هایی مانند

 .هستند

 ه تنظیم نمایید. محدود قدار داده را درون م

 شود.ایجاد می "نوشتن پارامتر سروو"در طول دستور  خطا 593

در   ها هیا شماره پارامتر و داد  ؟پارامتر قابل نوشتن استبررسی کنید که آیا 

گاهی اوقات نمی توانید پارامتر را بر اساس وضعیت درایور    .محدوده است

 .سروو بنویسید

594 
 "نوشتن پارامتر سروو"هیچ پاسخی از درایور سروو روی دستور 

 .وجود ندارد
 است یا خیر سالمبررسی کنید که آیا درایور سروو 

595 
 Servo» توان فرمانهنگامی که سروو روشن است، نمی

parameter EEPROM save»  را انجام داد. 

را پس از ایجاد   "Servo parameter EEPROM save" دستور

 .اجرا کنید "Servo off" سروو با دستوردر  "off" وضعیت

596 
 "EEPROM   نوشتن پارامتر سرو "طول فرمان در خطا 

 . ایجاد می شود
 Servo" در وضعیت خاص، فرمان.  وضعیت درایور سروو را بررسی کنید

parameter EEPROM save"   توان اجرا کردرا نمی. 

597 
 Servo Parameter" هیچ پاسخی از درایور سروو روی فرمان

EEPROM save"  وجود ندارد. 
 است یا خیر سالمبررسی کنید که آیا درایور سروو 

 .متصل نیست  "Servo parameter EEPROM save" محور 598
را فقط برای  "Servo parameter EEPROM save" فرمان

 . دیمحورهای متصل فعلی اجرا کن

599 
یا   "نوشتن پارامتر سروو"حین قادر به انجام سایر دستورات در 

 .نیست "ذخیره EEPRO پارامتر سروو"

 Servo“ یا ”Servo parameter write“ پس از تکمیل

parameter EEPROM save”  دستورات دیگر را اجرا کنید. 

 شده است. ایجاد  "خواندن پارامتر سروو"در طول دستور  خطا 600

در   ها خواندن است یا شماره پارامتر و دادهبررسی کنید که آیا پارامتر قابل 

گاهی اوقات نمی توانید پارامتر را بر اساس وضعیت درایور    .محدوده است

 .سروو بخوانید

601 
  "خواندن پارامتر سروو"هیچ پاسخی از درایور سروو روی فرمان 

 .وجود ندارد
 است یا خیر سالمبررسی کنید که آیا درایور سروو 

602 

حالتی که دستور خواندن پارامتر سروو در حال اجرا است، در 

توان دستور »خواندن/نوشتن پارامتر سرو« یا »ذخیره پارامتر  نمی

 .سرور« را اجرا کرد

 . هنگامی که فرمان خواندن پارامتر سروو کامل شد، دستور را اجرا کنید

 کند اجرا کنید را زمانی که محور اصلی کار نمی CAM دستور .ندارددر حالت در حال کار وجود  CAM امکان اجرای فرمان 701

702 
فعال است    MCodeدر حالتی که  CAM امکان اجرای فرمان

 .وجود ندارد

 تابع محور فرمان باM Code غیرفعال کردن را پس از CAM دستور

MOF  اجرا کنید. 

703 
پذیر  در حالت خاموش بودن سروو امکان  CAM اجرای فرمان

 .نیست

را اجرا   CAM است، دستور "روشن" Servo On هنگامی که سیگنال

 .کنید

 CAM دستور با فرعی یا  خطا در تنظیم محور اصلی 704
به عنوان محور دیگر در کنار محور   CAM محور اصلی را برای دستور

 .محور هستند 8محور تا  1پارامترهای مجموعه از  .فرمان تنظیم کنید



 رفع خطا  علت خطا  کد خطا

 CAMخطای تنظیمات  706
و   1به عنوان بزرگتر از  CAM را پس از تنظیم بلوک CAM دستور

 .اجرا کنید 8کوچکتر از 

  CAM هایخطا برای داده 707
را پس از تنظیم داده های درست برای بلوک تعیین شده   CAM دستور

 .اجرا کنید CAM از دستور

708 
سرعت  اکثرتواند از حدنمی CAM دستورسرعت محور فرعی از 

 . آن تجاوز کند

سرعت کمتری را برای محور اصلی تنظیم کنید تا سرعت محور فرعی از  

 اکثرکه با موقعیت فرعی محاسبه می شود از حد CAM داده های

 .سرعت آن تجاوز نکند

709 
باشد، واحد   انکدر، در صورتی که محور اصلی CAM برای دستور

 .باید پالس باشد CAM هایداده f محور اصلی

ر تنظیم انکدرا به عنوان  CAM هنگامی که محور اصلی داده های

را به عنوان پالس تنظیم   CAM کنید، واحد محور اصلی بلوکمی

 .کنید

710 

موقعیت حرکت در هر چرخه کنترل خارج از محدوده محور اصلی 

بالا   CAM سرعت محور اصلی فرمان زیرا است CAM داده های

 .است

 را کاهش دهید.  محور اصلی سرعت

711 
 دستوردر مقدار ناحیه داده )اندازه بلوک و تعداد بلوک(  

Variable Data Read/Write خارج از محدوده است. 

از ه شمار X برای بلوک اندازه . را تنظیم کنید تعداد بلوکاندازه بلوک و  

 .باشد   128تا  1

712 
توان در طول عملیات را نمی Variable Data Write دستور

 .اجرا کرد

بررسی کنید که آیا   Variable Data Write هنگام اجرای دستور

 محوری در حال کار است یا خیر

713 
 Variable Data Write ناحیه مسدود کردن فرمانبا 

 . در دسترس نیست Writing همپوشانی دارد بنابراین

باشد، مجموعه بلوک را بزرگتر  2صورتی که تعداد بلوک ها بیشتر از در 

فست آیا اندازه بلوک را کوچکتر از بلوک ). از اندازه بلوک تنظیم کنید 

 ( تنظیم کنید

721 
مانند   Restartتوان پس از اجرای فرمان را نمی Restart دستور

Interpolation ای و غیره، اجرا کرددایره. 

 restart بررسی کنید که آیا دستور restart قبل از اجرای دستور

unavailable  دایردهرا اجرا ک. 

 .را اجرا کنید Restartزمانی که محور اصلی فعال نیست دستور  .را نمی توان در طول عملیات اجرا کرد Restart دستور 722

732 

سنکرون را فقط در صورتی می توان اجرا کرد که  فرمان گشتاور 

محور اصلی در حال اجرا نباشد یا کنترل گشتاور در حال اجرا 

 .باشد

لطفاً در صورتی که محور اصلی در حال اجرا نیست یا کنترل گشتاور در  

 .حال اجرا است، دستور را اجرا کنید

733 
توان روی  گشتاور و نسبت سرعت را نمی  ،گشتاور فرمان همزمان

 .صفر تنظیم کرد

لطفاً گشتاور فرمان گشتاور سنکرون و نسبت سرعت را بیشتر از صفر 

 .تنظیم کنید

734 
محور اصلی یا فرعی دارای  اتتنظیم ،دستور گشتاور همزماندر 

 .خطا است

لطفاً تنظیم محور اصلی فرمان گشتاور سنکرون را به غیر از محور فرمان  

 .است 8تا  1تنظیم محور اصلی محدوده .  تنظیم کنید

735 
امکان پذیر   Servo OFFانجام فرمان گشتاور همزمان در حالت 

 .نیست

»روشن« است، فرمان گشتاور    Servo Onهنگامی که سیگنال 

 .همزمان را اجرا کنید

741 
اجرای فرمان کنترل گشتاور در حالت فعال امکان پذیر نیست به 

 باشد.  کنترل گشتاور در حال کار اینکه جز
 . کند اجرا کنیددستور کنترل گشتاور را زمانی که محور اصلی کار نمی

742 
 M Code ON امکان انجام فرمان کنترل گشتاور در حالت

 .وجود ندارد

محور فرمان M Code غیرفعال کردن فرمان کنترل گشتاور را  پس از

 .اجرا کنید MOF با تابع

 .امکان پذیر نیست Servo OFFانجام فرمان گشتاور در حالت  743
»روشن« است، فرمان گشتاور را اجرا    Servo Onهنگامی که سیگنال 

 .کنید
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751 
را نمی توان اجرا کرد زیرا درایو سروو  "Latchفرمان پیکربندی "

 . کندپشتیبانی نمی  "Latch (Touch Probe)"از عملکرد 
 .را اجرا کرد "Latchفرمان پیکربندی "توان درایو نمیبا سروو  

752 
Servo Drive  لبه بالارونده از TouchProbe1  پشتیبانی

 . کندنمی
TouchProbe1 Rising Edge PDO  دررا Servo تنظیم کنید. 

753 
Servo Drive  لبه بالارونده از TouchProbe2  پشتیبانی

 . کندنمی

TouchProbe2 Rising Edge PDO  دررا Servo تنظیم کنید. 

754 
Servo Drive از TouchProbe1 Falling Edge   پشتیبانی

 نمی کند 
TouchProbe1 Falling Edge PDO را از Servo تنظیم کنید. 

755 
Servo Drive از TouchProbe2 Falling Edge   پشتیبانی

 نمی کند 
TouchProbe2 Falling Edge PDO را از Servo تنظیم کنید. 

 .تنظیم کنید  زیادرا در حالت  TouchProbe مقدار سیگنال .است از محدوده خارج TouchProbe مقدار سیگنال 756

761 
"CAM Restart"   را فقط می توان در زمانی که محور اصلی

 .کند اجرا کردکار می

فقط باید زمانی اجرا شود که محور  "CAM Operating" فرمان

 .باشد STOP اصلی متوقف شده باشد و وضعیت

762 

هنگامی که محور اصلی در حال کار است در حالی که محور فرعی  

 کند، عملیات)اجرای( به موقعیت همزمان تعیین شده حرکت می

"CAM Restart" قابل اجرا نیست. 

شود در حالی که محور لطفاً مطمئن شوید که محور اصلی اجرا نمی

به موقعیت همزمان   "CAM Restart" فرعی )اجرای( پس از عملیات

 .کندتعیین شده حرکت می

771 

، CAM) اگر محور فرعی )فرمان( به عنوان »کنترل همزمان

Speed Sync.)   پیکربندی نشده باشد، »فرمان تصحیح فاز« را

 .توان اجرا کردنمی

را در حالی که محور فرعی )فرمان( در حال  "تصحیح فاز"دستور لطفاً 

 .کار است، اجرا کنید

 .وجود دارد "فرمان اصلاح فاز"خطای پیکربندی برای محور اصلی  772
لطفاً پس از پیکربندی محور اصلی به عنوان یک محور اصلی واقعی  

 .را اجرا کنید "تصحیح فاز"عملیات همزمان، دستور 

773 
موقعیت برای »مقدار تصحیح فازبندی« خارج از محدوده   مقدار

 .است

 "تصحیح فاز"لطفاً دستور را پس از تنظیم مقدار واحدهای پالس برای 

 .اجرا کنید DWORD (-2147483648 ~ 2147483647)بازه  در

 .خارج از محدوده است "مقدار سرعت تصحیح فاز" 774
و کمتر از حداکثر  1بالای  "تصحیح فازسرعت "لطفاً پس از تنظیم 

 .برای محور اصلی دستور را اجرا کنید "سرعت

 .خارج از محدوده است "مقدار سرعت تصحیح فاز" 775
کمتر از حداکثر  و  0بالای  "سرعت تصحیح فاز"لطفاً پس از تنظیم 

 .برای محور اصلی دستور را اجرا کنید "سرعت

 .خارج از محدوده است "مقدار سرعت تصحیح فاز 776
کمتر از حداکثر  و  0بالای  "سرعت تصحیح فاز"لطفاً پس از تنظیم 

 .برای محور اصلی دستور را اجرا کنید "سرعت

791 
سازی محور فرعی بیش از حد مجاز سرعت در همگامسرعت 

 .سرعت است

، همگام سازی موقعیت همگام تعیینسازی سرعت، برای همگام در

 .محورهای اصلی و فرعی را تنظیم کنیدموقعیت 

792 
و سرعت در دسترس   ACC/DECمحور فرعی برای زمان 

 باشد. نمی

، همگام سازی موقعیت همگام تعیینسازی سرعت، برای همگام در

 .محورهای اصلی و فرعی را تنظیم کنیدموقعیت 

 .محور فرمان محوری است که به شبکه فعلی متصل نیست 801
فعلی است یا بررسی کنید که آیا محور فرمان، محور متصل به شبکه 

 .دستور را به محور متصل به شبکه فعلی بدهید .خیر

811 
دستوراتی که قبلا اجرا شده اند ممکن است نتوانند دستورات  

 .انجام دهند  ،اضافی را که توسط ماژول پردازش نمی شوند 

اطمینان حاصل کنید که دستوری وجود دارد که قبلاً اجرا شده است،  

 .دستور توسط ماژول، دستور اضافی را اجرا کنیدلطفاً پس از پردازش 

 .تواند دستور را روی محور مجازی اجرا کندنمی ور مح دستور  این دستور نمی تواند در یک محور مجازی استفاده شود،  821



 رفع خطا  علت خطا  کد خطا

 هیچ سیستم سروویی متصل نشده است 5001

شبکه روشن است یا اینکه بررسی کنید که آیا برق سرووی متصل به 

کابل ارتباطی بین ماژول و اولین درایور سروو متصل به شبکه به طور 

 .معمول نصب شده است

5002 
بررسی کنید که آیا کابل ارتباطی به طور معمول نصب شده است یا   خطای راه اندازی ارتباط سروو

 .اینکه کابل ارتباطی در معرض نویز قرار دارد یا خیر

5003 
بررسی کنید که آیا کابل ارتباطی به طور معمول نصب شده است یا   خطای راه اندازی ارتباط سروو

 .اینکه کابل ارتباطی در معرض نویز قرار دارد یا خیر

5004 
بررسی کنید که آیا کابل ارتباطی به طور معمول نصب شده است یا   خطای راه اندازی ارتباط سروو

 .ارتباطی در معرض نویز قرار دارد یا خیراینکه کابل 

 خطای راه اندازی ارتباط سروو 5005
بررسی کنید که آیا کابل ارتباطی به طور معمول نصب شده است یا  

 .اینکه کابل ارتباطی در معرض نویز قرار دارد یا خیر

 خطای ارتباط دوره ثابت 5008

کابل ارتباطی به طور بررسی کنید که آیا برق سروو خاموش است یا 

معمول نصب شده است یا اینکه کابل ارتباطی در معرض نویز قرار دارد 

 .یا خیر

 خطای تنظیم ارتباط 5009

بررسی کنید که آیا برق سروو خاموش است یا کابل ارتباطی به طور 

معمول نصب شده است یا اینکه کابل ارتباطی در معرض نویز قرار دارد 

 .یا خیر

5020 
هیچ اطلاعات تنظیمی در درایور سروو متصل به شبکه فعلی وجود  

 ندارد

 پس از افزودن سروو درایو به شبکه فعلی و نوشتن پارامتر شبکه، دستور 

“Connect to all servos” را اجرا کنید. 

 هیچ داده تنظیمی در پارامتر شبکه وجود ندارد 5021
 نوشتن پارامتر شبکه، دستور پس از افزودن سروو درایو به شبکه فعلی و 

“Connect to all servos” را اجرا کنید. 

5022 
اطلاعات درایور سروو تنظیم شده در پارامتر شبکه با اتصال واقعی  

 .متفاوت است
 . درایور را در پارامتر شبکه یکسان تنظیم کنیدسروو  اطلاعات

5023 
موقعیت ممکن  تغییر حالت عملکرد سروو درایور به حالت کنترل 

 نیست 
 .بررسی کنید که آیا سروو درایور نرمال است یا خیر

5024 
  Home Returnتغییر حالت عملکرد سروو درایور به حالت 

 ممکن نیست

 بررسی کنید که آیا سروو درایور نرمال است یا خیر.

5025 
ممکن   گشتاورتغییر حالت عملکرد سروو درایور به حالت کنترل 

 نیست 

 بررسی کنید که آیا سروو درایور نرمال است یا خیر.

5026 
وجود ندارد زیرا تغییر سروو درایور به   "Servo on"امکان

 .غیرممکن است "Switched On" وضعیت
 «Servo on» در وضعیت خاص، دستور وبررسی وضعیت سروو درای

 . قابل اجرا نیست

5027 
وجود ندارد زیرا تغییر سروو درایور به   "Servo on"امکان

 .غیرممکن است "operation enable" وضعیت

 «Servo on» در وضعیت خاص، دستور بررسی وضعیت سروو درایو

 . قابل اجرا نیست

5028 
فعال    "سریع توقف"وجود ندارد زیرا عملکرد  "Servo on"امکان

 .شده است

و   EMG Stop به دلیل  "سریع توقف"بررسی کنید که آیا عملکرد  

قابل   "Servo on" غیره فعال است یا خیر. در وضعیت خاص، دستور

 .اجرا نیست

 .به عنوان یک محور مجازی تنظیم شده است محور واقعیرا 5031
Real-axis  لطفاً   .عنوان یک محور مجازی تنظیم شده است به

 پارامترهای اصلی تنظیم محور مجازی را بررسی کنید



 

 

 رفع خطا  علت خطا  کد خطا

 آسیب دیده.  (FPGA).کندنمیاجرا  را ماژول عملکرد عادی  12
  برق رخ داد چندبار قطع و وصلاگر این وضعیت به طور مکرر پس از 

   ماژول را برای تعمیر به شرکت ارسال نمایید.

13 (FLASH  آسیب دیده. و رم پشتیبان ماژول 
  برق رخ داد چندبار قطع و وصلاگر این وضعیت به طور مکرر پس از 

 ماژول را برای تعمیر به شرکت ارسال نمایید. 


