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1. 软硬件版本

1.1 硬件

1、Y7S 系列伺服仅脉冲机型支持模拟量控制使用，脉冲全功能 F 型和脉冲标准 E 型支持模拟量控制转速和转矩，Y7S 的规

格配置如下；

注:Y7FB 有两路模拟量输入，但只支持用作监视是使用，无法使用该模拟量输入进行速度控制或转矩控制。

2、脉冲型的驱动器模拟量输入对硬件版本有要求，需要 PN 码第一位等于或大于 5 才能正常使用，如下图所示：
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1.2 软件

Y 系列伺服调试软件：HCServoWorks.V4420

2. Y7S 模拟量控制速度

2.1 速度指令信号的输入规格

电机转速与电压成正比，最大输入电压 DC±10V。

2.2 Y7S 模拟量控制速度的接线

模拟量控制速度指令默认接 5 和 6 号引脚，5 是模拟量速度指令输入，6 是 GND，如下图所示：

速度模式下通过SPD-D信号可改变电机旋转方向。

根据实际接线分配SPD-D信号。也可通过虚拟 DI 信号输入改变SPD-D信号输入。当SPD-D信号无效时，速度模式

下速度方向为正，电机正转；SPD-D信号有效时，速度模式下速度方向为负，电机反转。

2.3 Y7S 模拟量控制速度的参数设置

2.3.1控制模式设置：

设置控制模式 Pn000.1=0 速度控制（模拟量指令），设置完成之后需要断电重启。

2.3.2模拟量输入和速度比例设置：
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通过 Pn300 来设定使伺服电机的速度为额定值的速度指令（V-REF）的模拟量电压值，电压和转速的对应如下：

2.3.3软起动加减速时间设置：

软起动功能是指将步进状速度指令，转换为较为平滑的恒定加减速的速度指令。可设定加速时间和减速时间。

Pn305 设置软起动加速时间，Pn306 设置软起动减速时间

图 2.3.3-1 软起动速度指令和电机速度
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图 2.3.3-2 Pn305、Pn306 指令的加减速时间

2.3.4速度指令滤波设置：

向模拟量速度指令（V-REF）输入施加 1 次延迟滤波，使速度指令平滑的功能。

注：通常无需变更，若设定过大，响应性会降低。

2.3.5 速度指令偏置调整

使用速度控制时可能会发生零漂，即使指令为 0V，伺服电机也有可能微速旋转。

此时可通过指令偏置的手动调整（Fn00A）消除零漂。
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2.3.6零钳位固定功能

零钳位固定功能是指在零钳位固定信号（/P-CON或者/ZCLAMP）ON的状态下，当速度指令（V-REF）的输入电压低于零钳位固

定值（Pn501）设定的速度时，进行伺服锁定的功能。

此时在伺服单元内部构成位置环，速度指令将被忽视。即使因外力发生了旋转，也会返回零钳位固定位置。具体使用请查看附录

2 说明。

2.3.7速度一致信号的设定

速度一致信号（/V-CMP）是在伺服电机的速度与指令速度一致时输出的信号。

速度一致信号端子接线和含义：

速度一致信号参数设定：
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2.3.8转矩限制设置：

速度模式时需要设置转矩限制，若设定限制值超过了最大转矩，实际转矩限制为最大转矩。

目前转矩的限制方式有四种：内部转矩、外部转矩、基于模拟量指令的转矩限制、基于外部转矩限制+模拟量指令的转矩限制，

详情查看附录 1，伺服默认以最大转矩进行限制，若无此需求可不用设置，使用默认值即可。

2.3.9模拟量输入及速度监视参数：

可以通过 Un14E 监视速度模拟量输入电压值，Un000 查看电机的反馈速度。

2.4 Y7S 模拟量控制速度使用示例

1、使能：可以通过设置PN50A.1=7 上电自使能或者通过外部DI控制使能。此测试以设置驱动器 Pn50A.1 设为 7 实现伺服上

电使能为例，面板显示 RUN 表示已使能成功。

2、接线请查看 2.3 章节说明，举例按照 Pn300=600（设定单位是 0.01V，相当于是模拟量输入 6V 时对应电机额定速度），

输入电压和速度指令的曲线图如下：

当输入电压为 6V 时，对应电机的额定转速为 3000rpm；当输入电压是 -2V 时，对应电机的转速是 -1000rpm。

3、使用模拟量速度控制时可能会发生零漂，即模拟量输入为 0V，伺服电机也有可能微速旋转，此时可通过速度指令偏置的手

动调整（Fn00A）消除零漂，详情使用查看 2.3.5 章节说明 ；

4、示例使用内部转矩限制 Pn402 和 Pn403，设置值为默认值 800，若有此类需求详情参考附录 1。

5、当模拟量输入 0.6V 时，此时电机旋转，监视 Un14E 模拟量输入电压=600mV=0.6V，Un000 电机反馈速度=300rpm。

注：零钳位固定功能、速度指令指令滤波、软起动加减速时间、速度一致输出信号等请参考 2.3 章节说明根据需要自行设置。
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3. Y7S 模拟量控制转矩

3.1 转矩指令信号的输入规格

电机转矩与电压成正比，最大输入电压 DC±10V。

3.2 Y7S 模拟量控制转矩的接线

模拟量控制速度指令默认接 9 和 10 号引脚，9 是模拟量转矩指令输入，10 是 GND，如下图所示：

3.3 Y7S 模拟量控制转矩的参数设置

3.3.1控制模式设置

设置控制模式 Pn000.1=2 转矩模式（模拟量指令）；

3.3.2模拟量输入和转矩比例设置：

通过 Pn400 来设定使伺服电机的转矩为额定值的转矩指令（V-REF）的模拟量电压值。
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3.3.3转矩指令滤波设置：

向模拟量转矩指令（T-REF）输入施加 1次延迟滤波，使转矩指令平滑的功能。

注：通常无需变更，若设定过大，响应性会降低。

3.3.4转矩指令偏置调整：

使用转矩控制时可能会发生零漂，即使指令为 0V，伺服电机也有可能微速旋转。

此时可通过指令偏置的手动调整（Fn00B）消除零漂。
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3.3.5速度限制设置

转矩控制模式下，若给定转矩指令过大，大于机械侧负载转矩，将导致电机持续加速，可能发生过速现象，损坏机械设备。因此，

这种情况下必须对电机的转速进行限制。有两种方式进行速度限制，详情查看附录 3。

3.3.6模拟量输入及转矩监视参数：

可以通过 Un14F 监视转矩模拟量输入对应的电压值，Un000 查看电机的反馈速度，Un002 查看转矩指令。

3.4 Y7S 模拟量控制转矩的使用

1、使能：可以通过设置PN50A.1=7 上电自使能或者通过外部DI控制使能。此测试以设置驱动器 Pn50A.1 设为 7 实现伺服上

电使能为例，面板显示 RUN 表示已使能成功。

2、举例按照 Pn400=30（设定单位是 0.1V，相当于模拟量输入 3V 时对应电机额定转矩），当输入电压是 6V 时，对应电机转

矩的 200%，当输入电压是 3V 时，对应电机转矩 100%，输入电压和转矩指令的曲线图如下：
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3、使用模拟量转矩控制时可能会发生零漂，即模拟量输入 0V，伺服电机也有可能微速旋转。此时可通过转矩指令偏置的手动

调整（Fn00B）消除零漂，详情查看 3.3.4 章节说明；

4、示例使用内部速度限制 PN407，设置值为 300；

5、在测试电机空载的情况下，当模拟量输入为 3V 时，此时电机旋转，监视 Un14F 模拟量输入电压=3000mV=3V，Un000 电

机反馈速度限制在 300rpm，Un002 内部转矩指令为电机额定转矩的 3%（因测试电机空载，电机输出输出转矩无法达到设定转矩，

电机输出转矩此时等于负载转矩--电机转子质量）。

转矩控制简要说明：

①若电机轴实际负载转矩小于设定转矩，电机则会加速向设定转矩的方向运行，电机速度受限实际负载大小，最大不超过速度限

制值，此时转矩指令和转矩反馈等于电机负载转矩大小；

②若电机轴实际负载转矩等于设定转矩，电机则会停止加速保持低速匀速运行，此时转矩指令和转矩反馈等于设定转矩大小；

③若电机轴实际负载转矩大于设定转矩，电机则会减速直至停止，保持静止状态（堵转状态），此时转矩指令和转矩反馈等于设

定转矩大小。此时如果有外力的反作用力，有动力反拖，则可能会导致伺服报警，实际应用场合请尽量避免电机被反拖。
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4. 附录 1：转矩限制功能

出于保护机器等目的，可以对输出转矩进行限制。转矩限制有以下四种方式。

若设定限制值超过了最大转矩，实际转矩将限制在最大转矩内。

4.1 内部转矩限制：

内部转矩限制是通过参数对电机最大输出转矩始终进行限制的限制方式。

设定单位为电机额定转矩百分比。

若设置过小，会引起加减速时转矩不足。设置方式如下：

①Pn002.0=0 使用内部转矩限制：

②正反转矩限制值设置 Pn402 和 Pn403，设定单位为电机额定转矩百分比，如下所示：

设定单位为电机额定转矩百分比，

若设置过小，会引起加减速时转矩不足，
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使用内部转矩限制时，转矩变化如下所示：

4.2 外部转矩限制：

通过来自上位装置的输入信号对转矩进行限制。

①转矩限制输入信号接线及含义：

②正反转矩限制和正反外部转矩限制的相关参数如下：
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使用外部转矩限制时，转矩变化如下所示：

4.3 基于模拟量指令的转矩限制：

基于模拟量指令的转矩限制是将 T-REF（CN1-9、10）用作模拟量指令输入端子，任意对转矩进行限制的方法。

①模拟量指令输入端子接线：

基于模拟量指令的转矩限制是将T-REF（CN1-9、10）用作模拟量指令输入端子，接线如下：

②Pn002.0=1，将 T-REF端子用作外部转矩限制输入端子；
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③限制值为模拟量指令的转矩限制值和Pn402、Pn403的转矩限制值中较小的值。

4.4 基于外部转矩限制+模拟量指令的转矩限制：

同时使用外部输入信号转矩限制和模拟量指令进行转矩限制的方式。

在/P-CL（或/N-CL）信号 ON 时，以模拟量指令和 Pn404（或 Pn405）的设定值中较小的值进行转矩限制。

①Pn002.0=3 同时使用外部输入信号和模拟量指令进行转矩限制的方式。

②外部转矩限制输入信号接线及含义：

③模拟量指令转矩限制时的输入信号接线及含义：
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④外部转矩限制+模拟量指令转矩限制相关的参数

在/P-CL（或/N-CL）信号 ON 时，以模拟量指令和 Pn404（或 Pn405）的设定值中较小的值进行转矩限制。

4.5 转矩限制的确认信号

当电机为转矩限制状态时输出此信号。
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5. 附录 2：零钳位固定功能

零钳位固定功能是指在零钳位固定信号（/P-CON或者/ZCLAMP）ON的状态下，当速度指令（V-REF）的输入电压低

于零钳位固定值（Pn501）设定的速度时，进行伺服锁定的功能。

此时在伺服单元内部构成位置环，速度指令将被忽视。即使因外力发生了旋转，也会返回零钳位固定位置。

零钳位有两种方法设置，如下：

①在出厂状态下使用此信号时（Pn50A.0=0），需要设定 Pn000.1 = A（模拟量速度控制 --带零钳位固定功能）将/P-CON 信号

作为零钳位固定信号使用：
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②需要变更输入信号分配时（Pn50A.0=1），需要设定 Pn000.1 = 0（模拟量速度控制），使用/ZCLAMP信号切换到零钳位固定

功能：
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6. 附录 3：速度限制功能
转矩控制时电机输出转矩，若不进行转矩限制，伺服电机速度将大幅增加，这种情况下需对速度进行限制。

有两种方式进行速度限制，两种方法如下：

6.1 内部速度限制：

通过Pn002.1 =0 选择内部速度限制功能后，通过Pn407设定电机最高速度的限制值。

另外，还可以通过Pn408.1 从“电机最高速度”和“过速警报检出速度”中选择用于速度限制值的速度。将速度限制

为与电机最高速度相等的速度时，请选择“过速警报检出速度”。
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6.2 外部速度限制：

通过 Pn002.1=1 选择外部速度限制功能，通过 V-REF 输入信号及 Pn300 进行设定，

转矩控制时，电机速度限制值以模拟量指令进行控制。

6.3 速度限制输出信号

电机速度在受到限速后输出的信号如下所示。
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