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1. 前言 

 

感谢您购买ESG1系列电动夹爪。 

ESC11是通过本公司先进的控制技术及丰富经验研发而成的小型高功能电动夹爪用控

制器。 

 

使用说明书中记载了使用ESG1系列产品的必要信息。 

使用前，请仔细阅读夹爪主体、控制器及支持软件的使用说明书，并充分理解其内容阅

读完毕后，也请妥善保存本手册， 

做到使用时手册不离身。 
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2. 为保证安全使用 

 

   本手册上记载的注意事项用于帮助您安全正确地使用产品，避免您或他人遭受危险或损失。

为表明危险、损失及紧急性的大小，此处记载的事项被划分为“危险”、“警告”、“注意”三类。

这三类都是与安全问题息息相关的重要内容，请严格遵守这些事项、JIS B 8433
※1）

及其他安

全守则。 

 
危险： 紧急危险状态，不加以避免可能导致死亡或重伤。 

 
警告： 使用有误时，可能导致人员死亡或重伤。 

 
注意： 使用有误时，可能使人员受伤，或出现只有物品受到损失的情况。 

1） JIS B 8433：工业机器人的安全通则 

 

 本产品是作为通用工业机械用元件设计、制造出来的。 

 请由系统设计人员或拥有足够知识与经验的其他同类人员负责选择使用产品。 

 请在阅读《产品目录》、《使用说明书》后再开始使用。错误使用会导致危险发生。请仔

细阅读夹爪主体、控制器及支持软件的使用说明书。 

 请客户自行负责检验判断本产品是否适合您的系统。 

 请在阅读《产品目录》、《使用说明书》等后，再开始使用本产品，并将各种手册保存于

产品使用者易获取处，以便随时阅读。 

 “为保证安全使用”中没有网罗所有危险、警告、注意事项。单项内容请阅读完整的《产

品目录》及《使用说明书》后，再进行安全准确的使用。 

 将夹爪装入系统（机械设备、机器人等）进行使用时，首先需要保证系统符合安全对策

方面的各项法令、法规等。确定符合后，请依照法令法规，按照安全准确的方式进行使

用。 

此外，本夹爪不再适用于“小型机器人”。 

 请勿将本品用于下述用途。 

1. 用于对生命及身体进行维持、管理等的相关医疗设备、装置及同类产品 

2. 用于移动或搬运人体的机构及机械设备 

3. 机械设备等重要安全元件 

本产品在设计时，并未考虑到需要精密安全性的用途。无法保障人员生命。 
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2.1. 危险 

 

2.1.1. 共通 

使用本品时，请勿超出产品的规格范围。超出规格范围使用可能导致产品故障、功能停止或

破损。也可能导致产品寿命严重下降。 

 

2.1.2. 设计 

 请采用安全电路或同类装置设计，以保证因紧急停止、停电等系统异常导致产品停止时，

不会出现装置破损、人身伤害等问题。 

 请务必对夹爪主体、控制器采用D种接地施工（旧第3种接地施工、接地电阻100Ω以下）。

如发生漏电，可能导致触电或故障。 

 

2.1.3. 使用环境 

 

 请勿在充满可燃性气体或爆炸性气体的环境使用本品。本品未采用防爆结构。可能导致

爆炸、着火及机械设备破损、严重人身伤害。 

 请勿在会有水、油滴落在主体、控制器的地方使用本品。 

 

2.1.4. 安装 

为产品进行接线时请参照《使用说明书》，保证接线方法准确无误。同时请确认缆线、连

接器的连接没有脱落或松动。产品的误操作可能导致产品故障或火灾。 

 

2.1.5. 运行 

 将夹爪装在系统上进行运行和调整时，请严格遵守系统的安全对策。不然可能导致严重

的人身伤害。 

 请在确认了产品动作范围的安全情况后，再对产品进行供电和启动。不慎供电可能导致

触电，或接触可动部件后发生人身伤害。 

 请勿在供电期间触摸连接器等。可能导致触电或故障。 

 正在使用起搏器等设备的人员请与产品保持1米以上的距离。产品内强力磁铁的磁力可

能导致起搏器发生故障。 

 请勿对产品进行浇水、水洗，或在水中使用。可能因故障导致人身伤害、触电或火灾

等。 
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2.1.6. 维护检查 

 将夹爪装入系统（机械设备、机器人等）进行使用时，请严格遵守系统符合安全对策

方面的各项法令、法规，并采用安全准确的使用方法。 

 除指定部位外，请勿对产品进行分解组装。可能导致人身伤害、触电或火灾等。 

 请勿对产品进行改造。请绝对不要为了延长或缩短产品缆线的长度，而将缆线切断重

连。可能引起火灾。 

 

2.2.  警告 

 

2.2.1. 使用环境 

 请勿让本品受到直射日光和紫外线的照射。 

 请勿让本品受到来自热源的热辐射，并在0～40℃以内的环境温度使用本品。 

 请在35%～90%且不会结露的湿度环境下使用本品。 

 请勿在有腐蚀性气体的环境或放有腐蚀性化学药品、溶剂的场所使用本品。可能导致

生锈或因腐蚀导致强度下降。 

 请勿在充满尘埃或铁粉的场所使用本品。尘埃可能从缝隙进入产品内部，导致产品受损。 

 请勿在有水滴、切削油、清洗液、有机溶剂、液压油等物品的场所使用本品。如有可能

滴落在本品上，请使用顶盖和面板对本品加以充分保护。本品未采用防溅结构，水滴等

可能从缝隙进入内部，导致产品受损。 

 请勿在冲击、震动频发的场所（5m/s
2
）使用本品。 

 请勿在可能有强烈电磁波等造成电磁干扰的场所使用本品。可能导致产品出现故障。 

 在有高电流和强磁场产生的场所、需要进行焊接作业等有电弧放电的场所、会因静电等

发生干扰的场所、可能遭受放射性照射的场所等，请勿使用本品，或对本品进行充分遮

挡后再进行使用。可能导致产品出现故障。 

 

2.2.2. 安装 

 请将紧急停止装置安装在邻近部位，以便运行中出现危险时立刻急停。可能导致出现人

身伤害。 

 安装产品和机械手时，请使用规定的螺栓并彻底拧紧。如未充分安装，产品及工件会出

现松动或脱落，可能导致运行中装置破损和人身伤害。 

 安装产品时，请留出充足的维护作业空间。未留出足够的空间则无法进行日常检查和维

修保养等，并会导致装置停止、产品破损。 

 为保证安装、调整等作业时不会突然通电，请安放“作业中，严禁通电”等标识。意外

供电可能导致触电，或因产品突然启动造成人身伤害。 

 安装时，请不要拿起产品的运动部件和缆线。可能导致产品受损。 
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2.2.3. 运行 

 请勿接触运行中的产品。可能造成手指被夹住，或被卷入其他装置造成人身伤害。 

 请勿接触控制器的连接器和暴露的端子等。可能导致触电。 

 运行中遭遇停电时，请切断电源。恢复供电后，突然启动的产品可能造成机械设备受损

或人身伤害。 

 进行手动对齐等需要人工调整产品的运动部位时，请先关闭伺服（通过支持软件）。可

能导致出现人身伤害。 

 产品出现异常发热、冒烟、发出异味等问题时，请立刻切断电源。可能导致产品破损或

火灾。 

 产品的保护装置（警报）启动后，请立刻切断电源。可能因产品故障导致人身伤害、机

械设备破损或损伤。切断电源后，请调查原因，并在解决了问题后再启动电源。 

 

2.2.4. 维护检查 

 进行产品的相关维护检查、调整或更换等各项作业时，请务必彻底切断供电后，并严

格遵守如下事项。 

1. 为避免有第三方在作业中意外启动电源，请在显眼的部位安放“作业中，严禁

通电”等标识。 

2. 由多名作业人员进行维护检查时，请务必相互通知、确认安全后，再进行开关

电源或移动运动部位的作业。 

 请不要在没有充分理解维护检查的内容时就开始作业。 

请不要疏于维护作业。可能造成驱动部分的寿命降低或出现故障等 

。如在维护作业中发现异常，请不要继续使用，应立刻终止 

使用。 

 

2.2.5. 废弃 

请勿将产品扔进火中。可能造成产品破裂、发出有毒气体。 
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2.3.  注意 

 

2.3.1. 共通 

 在《产品目录》、《使用说明书》内没有提到的条件或环境中使用，以及在航空车辆

设施、燃烧装置、娱乐游戏设备、无尘室、安全设备、其他可能对生命财产造成巨大

影响等注重安全性能的用途使用时，请保证充足的额定值、性能，并采取充分的故障

安全等对策。此外，也请务必事先向本公司进行咨询。 

 夹爪主体、控制器之间的缆线请务必使用本公司的专用配件。 

 夹爪主体、控制器、电机电缆、串口转换器、操控开关等各组成部分，请组合使用本

公司的专用配件。 

 

2.3.2. 使用环境 

 请留出可以安全进行维护检查等作业的空间。 

 请不要将软盘及磁介质等靠近产品的1米以内。磁铁的磁力可能导致媒介内的数据破损。 

 

2.3.3. 安装 

 处理产品时，请根据情况采用安全设备等，以保障安全。 

 即使仍未拆开包装，也请不要进行碰撞、扔放等严重冲击。 

 请勿在包装箱上站人、载重物等，对箱体施加过大的力量。 

 开封后，请拿起夹爪主体部分。请不要拿着缆线和连接器进行搬运。 

 虽然电机电缆采用了柔韧性较强的材料，但请不要将其收纳在规定半径以下的移动电

缆管道（电缆沟）内。 

 请勿损伤电机电缆。对电缆进行损伤、强行弯曲、拉抻、卷曲、捏挟等，都可能因漏电、

接触不良而造成火灾、触电和故障等。 

 请勿在控制器周围摆放影响通风的障碍物。可能导致控制器损坏。 

 请勿采用会因停电导致工件掉落的配置。请采用会在机械设备停电或急停时，能够防止

工件等掉落的配置。 

 

2.3.4. 运行 

 通电时，请从上级设备开始逐级通电。产品的突然启动可能造成人身意外事故或机械

设备的破损。 

 请勿将手指或其他物件探入产品的开口部位。可能导致出现火灾、触电或人身伤害。 

 运行中电机会出现发热，产品表面也会发出高温。请注意不要对周围的工件等造成不

良影响。 
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2.3.5. 维护检查 

进行绝缘电阻试验时，请不要接触端子。可能导致触电。（由于采用的是DC电源，所以请

勿进行绝缘耐压试验） 

 

2.3.6. 关于存放 

 请保证产品不会受到阳光直射和水分影响，如需放在阴暗处，请将产品存放在离地30c

m以上的位置，以免出现结露。 

 存放中，请勿对产品造成震动和冲击。 

 

2.3.7. 关于废弃 

产品无法使用或不再需要时，请将产品作为工业废料，进行适当的废弃处理。 

 

 

 



 12

3. 概貌 

3.1. 概要 

高性能控制器ESC11-B能够通过组合电动夹爪，自由调整工件夹持动作的加减速和速度，

构建能进行各种组装、搬运作业的应用系统。 

 

3.2. 特征 

 支持市面上销售的PLC 

 支持软件 

通过支持软件进行简单的参数设置 

支持软件的免费发布（但需要串口转换器／可选项） 

 通信功能 

通过连接上级控制器，形成联网。（最大16点） 

 操控开关 

无需设置点参数，就可以开关机械手，装置的组装与调节也非常简单 

 护照般大小 

一台小形控制器就可以支持所有夹爪主体 

 警报／监控 

 通过充实的警报、监控功能轻松完成故障诊断 

 与主体相组合，轻松控制夹持力 
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3.3. 系统结构 

 

 

 

RS485→USB（绝缘规格） 

套装内容 

夹爪主体 

电机电缆 

控制器

配置用电源 

网络用电缆 

26Pin

操控开关 

串口转换器 串口转换器 

（市面产品） （市面产品）

最多可能连接16轴 通用计算机 

支持软件 

（附属于控制器） 

I/O电缆 

USB电缆 RS232C电缆 
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3.4. 连接器各部位、LED名称及功能 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

No 名称 类别  功能 

1 POW LED  电源开启时亮灯。 

2 RUN LED  执行器工作、通信执行时亮灯。 

3 RDY LED  控制器正常工作时亮灯。 

4 ALM LED  输出警报时亮灯或闪烁。 

5 ACT 连接器  用于连接夹爪主体的连接器。 

6 POW 连接器  用于向控制器供电的连接器。 

7 RS485-1 连接器  用于RS485通信的连接器。 

8 RS485-2 连接器  在同一台PC上控制多个夹爪时使用。 

9 ADR 连接器  用于设置控制器地址的开关。 

10 I/O 连接器  用于输入输出的连接器。 

 

3.5. 关于通信 

 通过RS485，便可在电脑端使用支持软件，轻松完成点编辑与参数编辑。 

 虽然一对一连接电脑和控制器，也可进行点编辑与参数编辑，但通过连接RS485连接

器1和2，不仅可以与最多16台控制器进行多点连接、数据编辑，更可直接对主体进

行操控。 

 可以通过在电脑端发送确认当前位置的通信指令，实时确认当前位置。 

②

③

④

⑤ 

⑥ 

⑦ 

⑧ 

⑨

⑩

① 
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4. 安装要点及注意事项 

4.1. 连接设备和外部设备 

关于采购品从确认到设置、接线、试运行、运行为止的基本流程，请参见流程图。本章将

针对采购品的确认、设置、接线步骤进行说明。 

 

 

 

配線手順から運転までの流れ

アクチュエータ本体と
コントローラの設置

本体とコントローラを専用の③モータケーブルで配
線します。

Ｉ／Ｏコネクタとプログラマブルコントローラ（ＰＬＣ）
を付属のＩＯケーブルで配線します。

コントローラ電源端子とＤＣ電源を配線します。
注意））この間に非常停止回路を設置してください。
　　　　電源の１次側は投入しないでください。

サポートソフトで動作確認

運転

停止

製品の確認

接线步骤开始到运行 

为止的流程 

产品的确认 

执行器主体和控制器的设置 

通过专用的③电机电缆对主体和 

控制器进行接线。 

通过附属的IO电缆对I/O连接器和程序控

制器（PLC）进行接线。 

对控制器电源端子和DC电源进行接线。 

注意））在这之间请设置紧急停电电路。 

请勿接通一次电源。  

通过支持软件进行动作确认 

运行 

停止 
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4.1.1. 在打包状态下的处理 

注意 

 请小心搬运，谨防冲击、碰撞及掉落。 

 静置时，请将本品置于水平状态。 

 请不要站到包装箱上。 

 请不要将会时包装箱变形的重物或负荷集中的物品放到包装箱上。 

 

4.1.2. 开箱处理 

注意 

 从包装箱中拿出时，请握住边缘部分。 

 搬运时，请注意不要进行碰撞。 

 请不要对控制器各部位强加外力。 

 请不要直接用手触摸电源端子、信号端子。 

 开箱时，请主要不要掉落及伤害控制器。 

 万一在运输时出现损伤或配件短缺，请立刻联系本公司。 

 

4.1.3. 开封后确认 

开封后，请对产品的状态及数量进行确认。 

 

 配置清单    

No 名称 附属品名称 数量 补充说明 

① 执行器主体       

      

② 控制器 电源插头连接器 1 Phoenix Contact制 

通信插头连接器 3Pin 1 Phoenix Contact制 

通信插头连接器 5Pin 1 Phoenix Contact制 

I/O缆线 1 26pin扁平电缆1m附带单边连接器 

支持软件 1 附带的入门指南在CD之中 

控制器使用说明书 1 附带的入门指南在CD之中 

执行器主体说明书 1 附带的入门指南在CD之中 

      

③ 电机电缆       
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4.1.4. 安装及使用环境 

注意 

请在满足下述要求的环境使用。 

No 使用环境条件 

1 请勿受到日光直射。 

2 请勿让设备主体受到来自热处理炉等大型热源的辐射热。 

3 环境温度为0～40℃。 

4 湿度85％以下，未出现结露。 

5 没有腐蚀性气体、可燃性气体。 

6 尘埃不会多于常规的组装作业环境。 

7 不会被溅上油雾、切削液。 

8 不会受到0.5G以上的震动。 

9 没有强烈的电磁波、紫外线、放射线。 

10 本产品完全没有考虑到耐化学性。未处于拥有各种药品的环境下。 

 

4.1.5. 保存环境 

注意 

保存环境以安装环境为准，但长期保存时，请考虑到周围环境不会结露。 

如无特殊要求，出货时不会配备吸水剂。如需保存在可能出现结露的环境，请在包装箱外

侧整体或开箱后直接进行防结露处理。 

保存温度的上限为65℃，但如需保存1个月以上，请尽量控制在50℃以下。 

 

4.1.6. 安装 

请使用M4螺钉，在控制器上方及下方的安装孔处安装控制盘等机体。 

 

注意 

如需使用背面的螺孔进行安装，请不要将

螺钉插入控制器内部。（请控制螺钉长度在4mm

以下） 

请根据系统布局上的各种条件，将本品安

装在便于进行维护检查的地点。 

 安装控制器前，请务必熟读“4.1.4安装

及使用环境”、“4.1.11其他接线上的注

意事项”及下述注意事项。 

 

 请在控制器上方及下方各空出30mm以上的空间，不要妨碍散热器处的空气流动。 

30mm 10mm 

3
0m

m 
3
0m
m 

 

    

安装孔 
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 如热气积蓄在控制器上方，请用风扇打散热气。 

 控制器之间请空出10mm以上的空间。 

 请勿对控制器前方的连接器类元件造成冲击或负担。控制器内部的PC基板可能出现损

伤。 

 处理缆线类时，请留出足够的长度，不要因拉拽缆线对连接器造成负担。 

 请勿将控制器安装在会接触到油或水的地方。如必须安装在此类地方时，请用防水型控

制箱（带冷却装置）等对控制器进行收纳。 

 请将控制器安装在稳定的地点。请尽量避开震动多发的地点。 

 请尽量避开环境温度较高的地点。 
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4.1.7. 接线 

请使用专用缆线和通用电源线进行接线。 

警告  进行接线作业时，请勿接通电源。 

请根据接线图进行走线，并在完成接线后进行确认。 

连接 

接下来，将针对接线问题进行详细说明。 

连接执行器主体与控制器时，请使用接线专用的电机电缆和连接器进行连接。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

接线时，请勿对本缆线进行强行弯曲会拉抻等。 

编码器电缆使用SG屏蔽线，与高电流电缆混合使

用可能会导致出现故障，还望注意。 

接线长度为5m以内。 

 

 

 

 

连接器内的Pin编号表（参考） 

No 记号 功能 

A1 EA 编码器信号输入A相 

A2 EZ 编码器信号输入Z相 

A3 0V 编码器OV电源输出 

A4 － NC  

A5 BN 电机输出B相- 

A6 B 电机输出B相 

B1 EB 编码器信号输入B相 

B2 +5V 编码器+5V电源输出 

B3 SLD 屏蔽线 

B4 － NC 

B5 A 电机输出A相 

B6 AN 电机输出A相- 

（Ｂ１）

（Ｂ６）（Ａ６）

（Ａ１）

（Ａ６）

（Ａ１）（Ｂ１）

（Ｂ６）
X

L

（２ ０ ：バラ線部長さ） （２ ０ ：バラ線部長さ）

変換器

ADR

ACT

ソケット

AC-DC
電源

ESC11-B

POW

ソケット

IOケーブル（付属）

I/OPOW

RS485

コンピュータ

プログラマブルコントローラ
I/Oユニットへ

電源コネクタ（付属）

③モータエンコーダケーブル　
形式ＥＳＡ－Ｃ１３／Ｃ１５（３，５ｍ）

グリッパ

RS485
ネットワーク配線

非常停
止用SW

④RS232-RS485変換器
形式ESA-R1

②コントローラ　形式ESC11-B

①アクチュエータ本体　
形式ESG1-□□-□

コネクタ（付属）

控制器侧 

插座外壳 

DK-2100D-12R 

主体侧 

标签外壳 

DK-2100D-12P 

电源 

紧急停止
电源连接器（附属）

RS485 

网络配线 

连接器（附属）

程序控制器 

向IO连接器 

夹爪 插座 插座

用SW 

电脑 

20：分线部位长度 20：分线部位长度

注意 

转换器 

①执行器主体 

形式ESG1-□□-□ ③电机编码器线 

形式ESA-C13/C15(3/5m)

②控制器 形式ESC11-B

IO电缆（用户准备） 

④RS232-RS485转换器 

形式ESA-R1 
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连接I/O连接器    

请使用附带的I/O缆线，连接控制器I/O连接器和控制设备（PLC等IO元件）。 

详情参照“4.2 I/O界面”。 

 

 

 

 

 

 

 

4.1.8. 连接电源 

供电电压如下。 

 规 格 

电源 
DC24V ±10%  1A MAX 

（执行器、控制电源共通） 

 

拔掉控制器插头连接器处的插接头，使用一字螺丝刀紧固螺钉，以固定插接头处的电源线。 

■电源端子 端子台PHOENIX MC1.5/-G-5.08 

No 记号 功能 

1 +24V 电机电源、控制电源 

2 0V 电源0V 

3 FG 框架接地（D接地端子） 

 

 

 

请使用适用电线：AWG28～16。 

 

 

 

 

 

以上为控制器本身所需要的电源。此外，还需要I/O连接器提供I/O电源。 

详情参照“4.2.2外部接线图”。 

  

マイ ナスドラ イ バ

プラ グコ ネク タ

電源+24Ｖ

電源　0Ｖ

FG（接地）

电机电缆 

一字螺丝刀 

插头连接处 

注意 

 
电源+24V 

电源0V 

框架接地FG 
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警告 

 连接电源时，请注意不要接错。连接错误可能导致发生火灾等重大危险。控制器上没有

设置电源开关。请务必为整个机械设备设置适当的断电（绝缘）装置。一次电源和二次

电源请使用加强绝缘的电源。 

 对控制器进行接线作业时，请务必切断整个机械设备的供电。不然可能导致触电。 

 

4.1.9. 接地作业 

危险 

电机电流采用PWM控制。接地方式有误可能导致三极管出现开关噪声。此外，由于控制器

内部装有CPU等电子电路，所以在接线和处理上必须尽量防止进入外部噪声。为防止因此类噪

声导致故障，请务必准确完成接线及接地处理。请准确完成D种以上（旧第3种以上接地电阻1

00Ω以下）的接地处理。请务必对控制器采用单点接地。 

  电机走线进入金属导管或金属盒时，请务必使金属部位接地。进行接地处理时，请务必采

用单点接地。 

 

 

 

 

4.1.10. 防止因噪声导致故障的措施 

注意 

为防止因噪声导致故障，请注意下述问题。 

同时使用电机、电磁阀等感性负载元件时，请务必在电源线上安装噪声滤波器。没有噪声

滤波器可能导致出现故障。 

   请就近安装噪声滤波器、控制器、上级控制器。 

 

 

  

  

AC入力ライン DC24V電源ライン

ノイズフィルタ① 24V電源 ノイズフィルタ② ESC

■电源端子 端子台PHOENIX MC1.5/-G-5.08 

No 记号 功能 

1 +24V 电机电源、控制电源 

2 0V 电源0V 

3 FG 框架接地（D接地端子） 

电源 噪声滤波器②噪声滤波器① 

输入线 电源线 
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请务必在继电器、电磁接触器、感应电动机、制

动电磁铁等线圈处加装浪涌吸收电路。 

    请勿将电源、电机线和信号线通过同一导管或捆

在一起。 

   请勿将噪声滤波器的一次接线和二次接线捆在一

起。请勿将接地线设置得过长。 

 

 

 

4.1.11. 其他接线上的注意事项 

① 错误接线 

控制器及执行器主体的错误接线可能导致设备受损，请仔细确认接线是否准确无误。 

② 保险丝 

控制器内部装有保险丝。保险丝可以在因电源及电机的接地故障等导致控制器受损时，

防止因受损部位扩大导致二次损伤，并非用于保护控制器自身。 

③ 急停电路 

为了能够即刻停止运行并切断电源，请务必在外部设置急停电路。 

 

  

<POW>

CN1

24V

0V

F,G

MC1.5/3-G-5.08

FG

F,G

Fuse 50V2A
2 1

F1

Z
D

1

+Power(+24V)

L14

1

3

2

Z
D

2

Z
D

3

FG

F,G

4
7
2

4
7
2

控制器内部电源电路图 
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4.1.12. 连接电脑 

可以使用另行销售的串口转换器和支持软件设置参数、读取控制器状态、确认动作等。详

情参照支持软件手册。 

○连接RS232C时 

 
 

   请如上图所示，对控制器和转换器进行连接走线。 

   连接电脑和串口转换器时，需要使用市面销售的直连电缆。 

 

 

 

 

 

 

 

   

DCD 1 1 DCD
RxD 2 2 RxD
TxD 3 3 TxD
DTR 4 4 DTR
SG 5 5 SG
DSR 6 6 DSR
RTS 7 7 RTS
CTS 8 8 CTS
RI 9 9 RI

NC 1 1 SG
A 2 2 A
B 3 3 B
5V 4 4 5V
0 5 5 0

DOS/V电脑 
串口转换器 

ESA-R1 

控制器 

ESC11-B 

电脑 

控制器 

形式:ESC11-B

RS232C通信电缆 

D-sub9⇔D-sub9直连 

市面产品 

串口转换器 

形式:ESA-R1 

连接器 

控制器附属 

FK-MC 0,5/5-ST-2,5 

连接器 

转换器附属 

FK-MC 0,5/5-ST-2,5

D-sub9 Pin 公
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○采用USB连接时 

 

 

 

  请如上图所示，对控制器和转换器进行连接走线。 

   连接电脑和串口转换器时，需要使用市面销售的USB缆线。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1 1
2 2
3 3
4 4

ﾌﾚｰﾑ ﾌﾚｰﾑ

NC 1 1 SG
A 2 2 A
B 3 3 B

NC 4 4 5V
NC 5 5 0

DOS/V电脑 
串口转换器 

ESA-R2 

控制器 

ESC11-B 

电脑 
USB电缆 
市面产品 

USB-RS485转换器

形式:ESA-R2 

ESA-R3 

控制器 

B连接器 公

框架 框架

NC 1 1 SG
A 2 2 A
B 3 3 B
5V 4 4 5V
0 5 5 0

1 1
2 2
3 3
4 4

ﾌﾚｰﾑ ﾌﾚｰﾑ

DOS/V电脑 
绝缘型串口转换器 

ESA-R3 

控制器 

ESC11-B 

框架 框架 

形式:ESA-R2 

ESA-R3 

形式:ESC11-B 

连接器 

控制器附属 

FK-MC 0,5/5-ST-2,5 

连接器 

转换器附属 

FK-MC 0,5/5-ST-2,5
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4.1.13. 连接操控开关 

通过连接操控开关，无需编辑点数据与参数数据，便可开关。 

请在完成操控开关的接线后，再连接控制器电源。 

Open为向开侧移动，Close为向关侧移动。 

可以通过Speed的High和Low开关变更速度。 

注意 

单凸轮式减速比较小，所以无法使用。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

注意 

连接操控开关进行工作时，控制器无法找出特定主体进行工作。所以也无法检测出位置，

请不要执行会碰撞到行程末端的操作。 

 

 

 

设定操控开关变更主体速度 

  [mm/s]

形式 
Speed设定 

Low High 

SD-20 0.8 8

SD-28 1.4 14

SD-42 1.9 19

FS（T）-20 0.8 8.3

FS（T）-28 1.25 12.5

ADR

ACT

ソケット

AC-DC
電源

ESC11-B

POW

ソケット

IOケーブル（ユーザ様用意）
I/OPOW

RS485

電源コネクタ（付属）

モータエンコーダケーブル　
形式ＥＳＡ－Ｃ１３／Ｃ１５（３，５ｍ）

グリッパ

コントローラ　形式ESC11-B

アクチュエータ本体　

形式ESG1-□□-□

D
C

 I
N

D
C

 O
U

T

ジョグスイッチ（オプション）

コントローラ ジョグスイッチ

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

21

22

23

24

25

26

1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

25

26

21

22

23

24

操控速度会随着主体形式 

而发生改变。 

 

执行器主体 

形式ESG1-□□-□ 电机编码器线 

形式ESA-C13/C15(3/5m)

控制器 形式ESC11-B 

电源连接器（附属）
IO电缆（用户准备）

操控开关 

电源 

夹爪 

控制器 操控开关

插座 插座
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4.2. I/O界面 

 

4.2.1. 使用电源 

本控制器除了需要内部控制电源外，还需要I/O电源。 

 

4.2.2. 外部接线图 

外部接线包括CN1、2、3、5、6，I/O的接线为CN2。 

电源CN2-1、2连接＋24V，CN2-3、4连接0V。 

I/O界面的输入输出全部进行了光耦合器绝缘处理，输入方（INPUT）为+Common，输出方

为-Common的集电极开路输出。 
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紧急停止SW 

电机电缆 

I/O用的电源

I/O用的电源

位元1 

位元2

位元3

位元4

输入执行命令

输入选择

暂停

可接收输入信号

正在执行专用命令

发生警报

移动完毕

固定

①移动完毕时的

位置No         

②警报时该No

IPOS#位数选择时

输出BCD数据

原点复位完毕

设置指定区域

I/O电缆 
附带屏蔽5芯专用电缆 

主体 

外壳连接

4芯专用电缆

编 码 器

电机

光
耦
合
器
绝
缘
处
理

ESA-R1的情况下
串口转换器 

(可选项)

直连 

9PIN电缆  

通用产品 

转换器

通用双绞线 

可以使用编码器电缆 

第二台控制器

的情况
串口转换器

(可选项)

转换器

电缆 
边缘 边缘

的情况
绝缘型串口转换器 

(可选项)

转换器

电缆 
边缘 边缘

位置数据 

位元0 

茶色
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4.2.3. I/O连接器表 

连接器使用MIL型，Pin的No及配置如下方右图所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

■I/O连接器   电缆连接器AXM226011松下电工 

No 记号 I/O 逻辑 功能（概要） 

1、2 +V24  -  I/O用电源的＋（外部提供） 

3-6 COM  -  I/O用电源的0V（外部提供） 

7 IPOS0 I 正 位置数据 位元0 

8 IPOS1 I 正 位置数据 位元1 

9 IPOS2 I 正 位置数据 位元2 

10 IPOS3 I 正 位置数据 位元3 

11 IPOS4 I 正 位置数据 位元4 

12 START I 正 输入执行命令 

13 SEL I 正 输入选择 

14 INLOCK I 负 输入暂停主体动作 

15 READY O 正 可接收输入信号时，信号“1” 

16 BUSY O 正 正在执行专用命令时，信号“1” 

17 ALARM O 负 发生警报时，信号“0” 

18 INPOS O -  完成定位时，信号“1” 

19 HOLD O -  固定时，输出“1” 

20 OPOS0 O -  移动完毕时的位置No.。 

警报时会以BCD数据输出该No.。 

通过功能切换在IPOS#指定位数后，完

成位置会以BCD数据进行输出。 

21 OPOS1 O -  

22 OPOS2 O -  

23 OPOS3 O -  

24 OPOS4 O -  

25 RORG O -  原点复位完毕时，输出“1” 

26 ZON O -  在设置的指定区域，信号“1” 

26 25 

24 23 

22 21 

20 19 

18 17 

16 15 

14 13 

12 11 

10 9 

8 7 

6 5 

4 3 

2 1 



 29

4.2.4. 输入输出的等效电路图与特性表 

 

 

 

输入部位规格 输出部位规格 

项目 规格 项目 规格 

点数 5 点数 12 

输入电压 DC24V+10、-10% 开关电压 DC24V +10% 

输入电流 

工作电流 

额定 5mA at DC24V 开关电流 额定 30mA MAX at DC24V 

ON 3mA MIN 剩余电压 ON 0.5V MAX at DC24V 

OFF 1mA MAX 泄漏电流 OFF 100μA MAX 

绝缘 光电耦合器 绝缘 光电耦合器 

 

 

 

 

控制器 

输出 PLC一侧 

PLC  输入 
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4.2.5. I/O连接器表说明 

外部I/O连接器 电缆连接器AXM226011松下电工 

端子台编号 I/O关系 

№ 记号 功能（概要） 

1、2 +V24 I/O用电源的+（外部提供） 

3-6 COM I/O用电源的0V（外部提供） 

 

 IPOS 

设定位置、力等点数据的编号。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

通过4位二进制（2进制）从外部输入信号。点数最多可设定为原点＋31点。但点编号

00为原点专用。控制方的输出为ON时，逻辑为“1”。请参照逻辑表。 

 

 START（开始） 

控制执行器工作的信号。 

No 记号 I/O 逻辑 功能（概要） 

12 START I 正 输入执行命令 

ON ：开始工作。 

输入约50ms以上的START信号便会开始内部工作，同时BUSY信号转为ON。 

BUSY信号转为ON后，请将START信号切成OFF。 

 

 

 

 

No 记号 I/O 逻辑 功能（概要） 

7 IPOS0 I 正 位置数据 位元0 

8 IPOS1 I 正 位置数据 位元1 

9 IPOS2 I 正 位置数据 位元2 

10 IPOS3 I 正 位置数据 位元3 

11 IPOS4 I 正 位置数据 位元4 

逻辑表 

  输入信号     点编号 

IPOS4 IPOS3 IPOS2 IPOS1 IPOS0 10进制 

0 0 0 0 0 0 

0 0 0 0 1 1 

0 0 0 1 0 2 

0 0 0 1 1 3 

0 0 1 0 0 4 

0 0 1 0 1 5 

            

1 1 1 1 1 31 
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 SEL（单元） 

用于输出选择当前位置的信号。 

No 记号 I/O 逻辑 功能（概要） 

13 SEL I 正 输入选择 

ON ：输出当前位置。详情参照4.6.3定位操作 输出位置数据。 

OFF：通常为OFF。 

 

 INLOCK（互锁） 

负逻辑的互锁信号。 

No 记号 I/O 逻辑 功能（概要） 

14 INLOCK I 负逻辑 输入暂停主体动作 

ON ：可以接收START信号。 

OFF：即使START信号为ON，也不会工作。 

移动中转为OFF，会减速停止。 

 

 READY（准备） 

显示控制器可以接收信号的信号。 

No 记号 I/O 逻辑 功能（概要） 

15 READY O 正 可接收输入信号时，信号“1” 

ON ：处于正常状态时 

OFF：发生报错时 

错误内容请参照4.7.2 报错信息。 

 

 BUSY(忙碌) 

表示控制器正在工作中的信号。 

No 记号 I/O 逻辑 功能（概要） 

16 BUSY O 正 正在执行命令时，信号“1” 

ON ：正在执行。已发送START信号且控制器接收到此信号时。 

OFF：可以接收START信号、通信指令。 

 

 ALARM（警报） 

通知有警报发生的信号。 

No 记号 I/O 逻辑 功能（概要） 

17 ALARM O 负 发生警报时，信号“0” 

ON ：处于正常状态时 

OFF：发生警报时 

警报内容请参照4.7.1 警报信息。 
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 INPOS 

表示已进入目标位置的信号。 

No 记号 I/O 逻辑 功能（概要） 

18 INPOS O - 已到达目标位置 

ON ：完成原点复位、定位动作后，处于目标位置的范围内。 

OFF：处于目标位置的范围外或正在移动中。 

目标位置的范围可以通过参数的“定位完成距离”进行设置。 

动作模式 目标位置 

绝对位置移动 移动量的位置

相对位置移动 当前位置+移动量 

加减速绝对位置移动及夹持 移动量+限位宽度 

加减速相对位置移动及夹持 当前位置+移动量+限位宽度 

带ZON匀速移动夹持（关）及匀速移动夹持（关） +软限位的位置（注1） 

带ZON匀速移动夹持（开）及匀速移动夹持（开） -软限位的位置（注1） 

注1：原点复位方向（开）时。 

原点复位方向（关）时，软限位为反方向。 

 

 

 

 

 

 

 HOLD（固定） 

代表已夹持的信号。 

No 记号 I/O 逻辑 功能（概要） 

19 HOLD O  - 固定时，输出“1” 

ON ：使用工件设置的夹持力进行夹持。 

OFF：未夹持。 

相对于目标位置（参照上述INPOS项目）±1脉冲以内均为输出OFF。 

详情参照4.6项。 

    1脉冲的移动距离（光学分辨率）             单位（μm） 

形式 距离 形式 距离 形式 距离 

SS-2005-3N 31.4 SD-2005 1.6 ST-2004 31.4 

SS-2005-5N 18.9 SD-2810 1.7 ST-2013 32.1 

SS-2010 17.5 SD-4220 1.9 ST-2820 16.1 

SS-2815 10.6 FS、FT-2020 1.6 ST-4230 23.6 

SS-4225 15.7 FS、FT-2840 1.3  

 注）在工件倾斜状态下进行夹持后移动夹爪时，HOLD信号为OFF。 

即使之后在正常状态下进行夹持，HOLD信号也可能无法转为ON。 

定位完成距离 
在这个范围内停止时，INP
OS为ON。 

移动量 

目标位置 

当前位置 
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 OPOS 

用0～4为止的5位元显示状态的信号。 

No 记号 I/O 逻辑 功能（概要） 

20 OPOS0 O  - 
完成移动后的位置No 

警报时，以16进制数据输出该№。

通过功能切换在IPOS#选择了完成

位置的行数后，会以BCD数据进行

输出。 

21 OPOS1 O  - 

22 OPOS2 O  - 

23 OPOS3 O  - 

24 OPOS4 O  - 

常规状态 ：输出移动完成后的位置编号。 

发生警报时：以16进制数输出警报编号。 

警报内容请参照4.7.1 警报信息。 

SEL信号为ON时：输出位置数据。 

位置显示请参照4.6.3定位操作 输出位置数据。 

 

 RORG 

代表已原点复位的信号。 

No 记号 I/O 逻辑 功能（概要） 

25 RORG O  - 原点复位完毕时，输出“1” 

ON ：已原点复位。 

OFF：未原点复位。（原点未完成） 

 

 ZON 

   代表已在设置的指定范围内夹持的信号。 

No 记号 I/O 逻辑 功能（概要） 

26 ZON O  - 在设置的指定范围内HOLD时为“1” 

带ZON匀速移动夹持（关）或（开） 

ON ：在指定范围1到指定范围2之间夹持。  

OFF：停在了指定范围之外。 

加减速绝对位置移动及夹持或加减速绝对位置移动及夹持 

ON ：匀速移动距离+在限位宽度范围内进行夹持。  

OFF：停在了上述范围之外。 

 

  



 34

4.3. 串行通信 

 

4.3.1. 概要  

控制器需要输入点数据、编辑参数。使用装备中的RS485通信端口输入点数据、编辑参数。 

为了方便输入和编辑，可以准备支持软件（ESA-S01），这样就可以轻松完成输入，无需进

行复杂的指令设置。 

 

串行通信规格 

通信方式 RS485标准（2线式半双工、轮询式） 

通信速度 9600bit/sec 异步传送式 

数据位 8位 

校验位 偶数 

停止位 1位 

最大缆线长度 20ｍ 

从属台数量 0～15 

 

4.3.2. 连接器规格 

附属的连接器形式及信号表如下。 

 RS485端子1 端子PHOENIX MC0.5/5-G-2.5 

 

 

 

 

 

 

 RS485端子2 端子PHOENIX MC0.5/3-G-2.5 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

No. 记号 功能 

1 SG 信号接地 

2 A RS485信号A 

3 B RS485信号B 

4 +5V 串口转换器的供电＋5V 

5 0V 串口转换器的供电0V 

No. 记号 功能 

1 SG 信号接地 

2 A RS485信号A 

3 B RS485信号B 
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4.3.3. 接线 

连接电脑时   

使用通用的RS232C通信电缆（直连）连接串口转换器D-Sub连接器。串口转换器附属连

接器和控制器附属的连接器请参照4.1.12 连接电脑。 

 

控制器之间进行通信时  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

推荐使用缆线  

为保证通信的传输质量，推荐使用以下方式进行接线。 

通信电缆方面，请使用附带屏蔽的屏蔽双绞线电缆。  

 

推荐使用缆线 

 

 

 

请将通信缆线的屏蔽与控制器RS485连接器1的SG相连接。 

 

 

 

 

 

 

 

 

形式 制造商 

CO-SPEV-SB（A） 4P×0.2SQLF 日立电线株式会社

ADR

ACT

ESC11-B

PO W

I/OPOW

RS485

コントローラ
形式：ＥＳＣ１１－Ｂ

ADR

ACT

ESC11-B

POW

I/OPO W

RS485

ADR

ACT

ESC11-B

PO W

I/OPO W

RS485

通信ケーブル 通信ケーブル

请使用附属的终端电阻连接附属的连接器。 

控制器 

通信电缆 通信电缆 
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4.3.4. 设置旋转开关 

在控制器地址指定旋转开关。 

 

出货时的地址  0 

变更地址时，请先切断电源，而后再进行通电。 

如不执行此步骤，则生效的将是变更前的地址。 

 

 

 

 

 

 

  

マイナスドライバで指定アドレスに
矢印を合わせて下さい。用一字螺丝刀在指定地址对应箭头
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4.4. 操作支持软件 

 

4.4.1. 参数的设置方法 

关于参数的设置方法，请参照支持软件使用说明书。 

 

4.4.2. 参数说明 

 

相关初始设定 

 执行器类型  

显示正在使用的夹爪主体类型。 

本参数为读取专用。 

如需变更，请用支持软件初始化系统参数。 

 

 （+）软限位  

设置（+）方的运动范围。 

 

输入范围：0～999.9（0.1mm单位）  

初始值 ：依照执行器类型而定。 

 

将原点复位方向设定为开侧时，关侧为+方向。 

将原点复位方向设定为关侧时，开侧为+方向。 

设定点数据后，可以防止输入操作指令时，移动到软限位范围外。 

使用软限位范围外的点数据进行操作指令时，控制器将报错停止。 

 

 （-）软限位   

设置（-）方的运动范围。 

输入范围：-999.9～0（0.1mm单位） 

初始值 ：依照执行器类型而定。 

 

将原点复位方向设定为开侧时，关侧为+方向。 

将原点复位方向设定为关侧时，开侧为+方向。 

设定点数据后，可以防止输入操作指令时，移动到软限位范围外。使用软限位

范围外的点数据进行操作指令时，控制器将报错停止。 
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 行程  

设定执行器的行程。 

初始值 ：依照执行器类型而定。 

输入范围：0～999.9（0.1mm单位） 

输入范围依照执行器类型而定。 

 

注）主体为夹爪时，行程值将固定在初始值。 

 

 定位完成距离  

移动至指定点时，将在到达指定距离前方时点亮INPOS信号。 

如需提升系统的生产节拍间隔，应加大参数值。 

输入范围：0.01～655.35（0.01mm单位） 

初始值 ：0.01 

 

动作相关内容   

 加速度  

设定执行器的加速度。 

将根据设定的执行器类型与运动部位重量，自动设定最适宜的加速度。考虑到执

行器设置部位及夹爪部位的刚性等，如需降低加速度，请变更参数。 

输入范围：1～100（%） 

初始值 ：100 

 

 程序最高速度  

设定点数据内的最大速度。 

输入范围：20～100（%） 

初始值 ：100 

调整装置时无需变更点数据，就可降低整体点数据移动速度等的有效参数。 
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 夹持速度  

设定在加减速绝对位置（相对位置）进行移动及夹持动作时，夹持有效范围内的

速度。设定在夹持模式、加减速绝对位置（相对位置）进行移动及夹持动作时，匀速

移动的速度。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

输入范围：20～50（%） 

初始值 ：20（%） 

注）如设定的夹持速度大于最大速度，则夹持速度将成为最大速度 

 

 

 匀速移动距离   

设定在加减速绝对位置（相对位置）进行移动及夹持动作时，匀速移动的距离。 

从目标位置到匀速移动距离为止使用夹持速度。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

输入范围：0.01～99.99（0.01mm单位） 

初始值 ：2 （mm） 

 

 

把持有効範囲

速度データ

時間

速度
パラメータ：
リミット幅

パラメータ：
定速移動距離

パラメータ：
把持速度

移動量

把持有効範囲

速度データ

時間

速度
パラメータ：
リミット幅

パラメータ：
定速移動距離

パラメータ：
把持速度

移動量

参数： 

匀速移动距离 

速度数据

参数： 

夹持速度 

夹持有效范围

参数： 

限位宽度 

移动量 

时间 

速度数据

参数： 

匀速移动距离 

夹持有效范围 
参数： 

限位宽度 

时间 
移动量 

参数： 

夹持速度 
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 限位宽度  

设定在加减速绝对位置（相对位置）进行移动及夹持动作时，匀速移动的限位宽度。 

从目标位置到限位宽度为止使用夹持速度进行移动。 

超过夹持有效范围后，将停止移动量+限位宽度，HOLD信号呈OFF状态，INPOS信号

呈ON状态。 

 

 

 

 

 

 

 

 

输入范围：0.01～99.99（0.01mm单位） 

初始值 ： 

 

原点相关内容 

 原点复位方向  

设定原点复位方向。 

0：开侧 

1：关侧 

将原点复位方向设定为“0：开侧”时， 

位置设定为+，向关方向移动。 

 

 原点复位速度  

设定原点复位时的速度。 

输入范围：20～50（%） 

初始值 ：20% 

 

 

 

 

 

 

 

 

原点位置

原点位置が開方向の場合、位置指定が＋の場
合は、閉方向へ移動します。

把持有効範囲

速度データ

時間

速度
パラメータ：
リミット幅

パラメータ：
定速移動距離

パラメータ：
把持速度

移動量

夹持有效范围 

参数： 

限位宽度 

参数： 

匀速移动距离 

速度数据

参数： 

夹持速度 

移动量
时间 

原点位置 

原点位置在开方向，位置指定在+的时候，向

闭方向移动 
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 原点偏置  

完成原点复位后，坐标位置将根据该参数设定的数值进行数据偏置。 

输入范围：-99.99～99.99 （0.01mm单位） 

初始值 ： 0 

因设备维护等出现位置偏移时，可以通过设定此参数，免去重新输入点数据的功夫。 

请不要在原点偏置输入大于软限位的数值。 

 

 原点复位方式   

变更原点复位的方法。 

0：行程末端 

1：行程末端+Z相检测方法 

初始值：1 

从检测出行程末端到Z相检测为止，反转机械手。到Z相检测为止的反转距离 

出现问题时，可以通过变更为检测出行程末端为止，将反转距离改为0.5mm。（S

S-42为0.7mm） 
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4.4.3. 点设定 

控制器可以指定点1～31为止的31个点。 

点0为原点位置。 

可以通过手动输入数据、播放教学、直接教学三种方式输入这些点数据。 

手动输入数据为直接指定目标位置数值的方法。 

播放教学为将夹爪调整移动到实际移动位置，以此指定目标位置的方法。 

直接教学为伺服关闭执行器后，将机器人手动移动到实际移动位置，以此指定目标位置的

方法。（仅支持单凸轮式） 

 

关于点的设定方法，请参照支持软件使用说明书。 

 

点数据    

点数据包括下述内容。 

 

编号 动作模式 移动量 速度 力 ZON範囲1 ZON範囲2 
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动作模式与用途 

   

模式 夹持 移动 

加减速 

绝对 

 夹持工件 

  ◇生产节拍较快，冲击较少 

  ◆工件形状不一问题较小时 

机械手复位 

相对 

 夹持工件 

◇生产节拍较快，冲击较少 

◆工件形状不一问题较小时 

机械手复位 

匀速 

开 

 夹持工件内径 

◇工件形状不明（形状不一问题大） 

◆工件会受到冲击。   

关 

 夹持工件外径 

◇工件形状不明（形状不一问题大） 

◆工件会受到冲击。   

匀速ZON 

开 

 夹持工件内径 

◇工件形状不一问题大 

◇判定夹持尺寸是否合规 

◆工件会受到冲击。   

关 

 夹持工件外径 

◇工件形状不一问题大 

◇判定夹持尺寸是否合规 

◆工件会受到冲击。   

工件的内径夹持及外形夹持 
工件的形状不一问题大或者工件的形状

不明 定速移动夹持（开 关） 

加减速绝对位置（相对位置）移动 夹持 要加快生产节拍 

要判定夹持尺寸是否合规 带ＺＯＮ定速移动夹持（开 关） 

机械手复位 绝对位置移动

相对位置移动
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① 绝对位置移动 

仅将指定的点数据按原点位置标准进行移动的模式。 

 

 

 

 

 

 

 

② 相对位置移动 

仅将指定的点数据按当前位置进行移动的模式。 

 

 

 

 

 

 

 

 

③ 匀速移动夹持（关）（开） 

按指定速度向关（开）方向移动，并用指定的夹持力夹持工件的模式。 

移动至关（开）方向行程末端（软限位）完毕后，输出INPOS信号。 

如在行程之中进行夹持，将输出HOLD信号。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

閉方向へ移動

指定位置まで移動
移動終了後INPOS信号出力

指定位置途中で把持
HOLD信号出力

原点位置指定位置

現在位置

指定されたポイントデータ

速度データ

時間

速度

移動量

速度データ

時間

速度

移動量

速度

時間

閉（開）方向ストローク端

速度データ

移动量

速度数据 

时间 指定位置 原点位置

速度数据 

移动量 时间
现在位置

指定的点数据

速度数据 

闭（开）方向行程末端 

时间 

向闭方向移动 

移动到指定位置 

移动完毕后输出INPOS信号

在指定位置途中夹持

输出HOLD信号 
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④ 加减速相对位置移动及夹持 

采用梯形速度控制按当前位置标准移动至指定位置前方，夹持前使用参数中指定的

夹持速度进行移动。此时的夹持力即为指定的夹持力。 

使用属于指定限位宽度及匀速移动距离范围内的参数进行夹持时，将输出HOLD信号

及ZON信号。 

超过夹持有效范围后，将停止移动量+限位宽度，HOLD信号呈OFF状态，INPOS信号呈

ON状态。 

可以通过参数编辑、动作相关内容项目对参数进行查阅和编辑。 

超出夹持有效范围进行夹持时，HOLD信号为ON，ZON信号为OFF。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

把持有効範囲

速度データ

時間

速度
パラメータ：
リミット幅

パラメータ：
定速移動距離

パラメータ：
把持速度

移動量

速度数据 

参数： 

夹持速度 

参数： 

定速移动距离 

夹持有效范围 

参数： 

限位宽度 

移动量
时间 
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⑤ 加减速绝对位置移动及夹持 

采用梯形速度控制按原点标准移动至指定位置前方，夹持前使用参数中指定的夹持速

度进行移动。此时的夹持力即为指定的夹持力。 

使用属于指定限位宽度及匀速移动距离范围内的参数进行夹持时，将输出HOLD信号 

及ZON信号。 

超过夹持有效范围后，将停止移动量+限位宽度，HOLD信号呈OFF状态， 

INPOS信号呈ON状态。 

可以通过参数编辑、动作相关内容项目对参数进行查阅和编辑。 

超出夹持有效范围进行夹持时，HOLD信号为ON，ZON信号为OFF。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑥ 带ZON输出匀速移动夹持（关） 

按指定速度向关方向移动，并用指定的夹持力夹持工件的模式。 

移动至关方向行程末端完毕后，输出INPOS信号。 

如在行程之中进行夹持，将输出HOLD信号。 

此外，在ZON范围1和ZON范围2的范围内进行夹持时，ZON信号为ON。 

请输入速度、夹持力、ZON范围1、ZON范围2。 

便于判断工件有无进入设定范围。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

把持有効範囲

速度データ

時間

速度
パラメータ：
リミット幅

パラメータ：
定速移動距離

パラメータ：
把持速度

移動量

速度

時間

閉方向ストローク端

速度データ

ＺＯＮ範囲１ ＺＯＮ範囲２

参数： 

定速移动距离 

夹持有效范围 

参数： 

限位宽度 

速度数据 

参数： 

夹持速度 

移动量 
时间 

速度数据

ZON范围1 ZON范围2 闭（开）方向行程末端 

时间 
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⑦ 带ZON输出匀速移动夹持（开） 

按指定速度向开方向移动，并用指定的夹持力夹持工件的模式。 

移动至开方向行程末端完毕后，输出INPOS信号。 

如在行程之中进行夹持，将输出HOLD信号。 

此外，在ZON范围1和ZON范围2的范围内进行夹持时，ZON信号为ON。 

请输入速度、夹持力、ZON范围1、ZON范围2。 

便于判断工件有无进入设定范围。 

  

閉方向へ移動

ワーク１：ZON信号ON ワーク２：ZON信号ON

ワーク３：ZON信号OFF ワーク４：ZON信号OFF

工件的判断 

ZON信号为ON时 ：工件合格 

ZON信号为OFF时：工件超出规格 

向闭方向移动 

工件1:ZON信号ON 工件2:ZON信号ON 

工件3:ZON信号OFF 工件4:ZON信号OFF 
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4.5. 试运行 

 

执行器、控制器与可选项（串口转换器、操控开关）范例 

 

① 使用通用缆线连接DC电源和控制器 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 使用串口转换器连接控制器和电脑 
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③ 查看控制器的地址（地址0） 

 

④ 为控制器通电 

 

⑤ 启动事先安装好的支持软件 

⑥ 根据连接了支持软件的执行器类型，进行参数初始化 
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⑦ 切断控制器电源 

⑧ 连接主体与控制器 

 

 

⑨ 连接I/O缆线与控制器 

 

⑩为控制器通电 

 

⑪编辑、写入参数与点数据 

  

変換器

ADR

ACT

ソケット

AC-DC
電源

ESC11-B

POW

ソケット

IOケーブル（付属）

I/OPOW

RS485

コンピュータ

プログラマブルコントローラ
I/Oユニットへ

電源コネクタ（付属）

③モータエンコーダケーブル　
形式ＥＳＡ－Ｃ１３／Ｃ１５（３，５ｍ）

グリッパ

RS485
ネットワーク配線

非常停
止用SW

④RS232-RS485変換器
形式ESA-R1

②コントローラ　形式ESC11-B

①アクチュエータ本体　
形式ESG1-□□-□

コネクタ（付属）

①执行器主体 

形式:ESG1-□□-□ 
③电机编码器线 

形式:ESA-C13/C15(3/5m)

②控制器 

形式:ESC11-B 

IO 电缆（附属）

④RS232-RS485转换器 

形式:ESA-R1 

连接器（附属）

电源连接器（附属）

RS485 

网络配线 

程序控制器 

向I/O连接器 

转换器 

电脑 

夹爪 插座

电源 

紧急停止

用SW 

插座
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⑫解除互锁 

此处会使用本公司的IO检查器 

解除互锁，也可通过PLC输出命令进 

行解除。 

I/O连接器Pin编号14（INLOCK）输    

入信号。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑬点击动作-点指定键，点击ORG键进行原点复位 

 

 

⑭指定点后，点击GO键 

 

 

 

 

 

Pin编号：14 

PLC一侧 输出

输入 

控制器 
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⑮检查执行器是否在正常工作 

 

 

上述步骤完成后，即可结束试运行。 
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4.6. 执行器运行 

接下来，将为您介绍基本操作方法及各操作时序图如下。 

信号级别方面，光电耦合器ON时为HI，OFF时为LO。 

4.6.1. 接通电源 

接下来，将为您介绍接通电源时的基本操作及操作时序图。 

请注意，操作时序图仅针对常规操作，并非针对实际事例。 

互锁信号［INLOCK］及准备［READY］、警报［ALARM］信号的关系如下表所示。 

 

 

 

 

 

接通电源正常工作 

① 为控制器通电。 

② 接通电源后如无异常，0.5sec以内I/O输出的ALARM信号将为ON，控制器前方的ALM将

为灭灯状态。 

③ 进行机器人的初始化动作后，将自动进入伺服ON状态。但互锁操作时（INLOCK为OFF），

无法进行初始化动作。 

④ 完成初始化动作后，3sec以内I/O输出的READY信号将为ON，控制器前方的RDY将点亮。 

READY信号为ON则为正常状态。可通过输入I/O、串口信号进行指令接收。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

关于初始化动作 

接通电源后，控制器将会初始化位置检测，故最长需要等待3sec才能开始工作。执行器

需要初始化位置检测，故将会进行微操作。 

 

 

入力信号 インターロック信号
出力信号
正常時 ＲEＡＤＹ

ＡＬＡＲＭ
アラーム時 ＲEＡＤＹ

ＡＬＡＲＭ ＯＦＦ ＯＮ

ＯＮ ＯＮ
ＯＦＦ ＯＦＦ

解除 動作
ＯＮ ＯＮ

ＩＮＬＯＣＫ

入
力

出
力

電源

ＲEＡＤＹ

ＢＵＳＹ

ＡＬAＲＭ

ＩＮＰＯＳ

ＨＯＬＤ

Ｔ２＜3ｓ

③初期化動作

Ｔ１＜0.5ｓ

①

②

④

解除（ON） 动作（OFF） 输出信号 
输入信号 互锁信号

解除 动作

正常时 

警报时 

输
入

输
出 

电源 

初始化动作 
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接通电源时通过正常工作进入互锁操作（INLOCK为OFF）状态 

① 接通电源时，互锁操作（INLOCK为OFF）状态下，无法进行初始化动作。 

② 解除互锁（INLOCK为ON）后，将自动进行初始化动作。 

③ 解除互锁（INLOCK为ON）后如无异常，将在3sec以内进行初始化动作。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在接通电源警报状态下，通过警报信号使电源OFF的电路 

解除互锁（INLOCK为ON）后，ALARM输出为ON状态下 

① 在解除互锁（INLOCK为ON）状态下接通电源。 

② 在电源ON时进入警报状态后，ALARM信号将一直为OFF，无法转为ON。控制器前方的A

LM将点亮。 

③ READY信号将维持OFF状态。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

请参照“4.8故障诊断”寻找对策。 

    如需关闭警报，请先关闭电源后，再次接通电源。 

 

 

 

出
力

ＲEＡＤＹ

ＢＵＳＹ

ＩＮＰＯＳ

ＨＯＬＤ

ＡＬＡＲＭ

ＯＰＯＳ０～４

入
力

電源

ＩＮＬＯＣＫ

出
力

ＢＵＳＹ

ＡＬＡＲＭ

ＩＮＰＯＳ

入
力

電源

ＩＮＬＯＣＫ

ＲEＡＤＹ

ＨＯＬＤ

Ｔ２＜3ｓ

初期化動作

Ｔ１＜0.5
①

②

③

输
入

输
入 

输
出 

输
出 

电源 

电源 

初始化动作 
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电源ON时进入警报状态（互锁状态） 

① 在输入了互锁信号［INLOCK］的状态下接通电源。 

② 通电后，0.5sec以内ALARM信号为ON。 

查阅警报历史记录，进行参数初始化等操作。 

① READY信号将维持OFF状态。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

入
力

電源

ＩＮＬＯＣＫ

ＨＯＬＤ

ＲEＡＤＹ

出
力

ＢＵＳＹ

ＡＬAＲＭ

ＩＮＰＯＳ

ＯＰＯＳ０～４

Ｔ１＜0.5

①

②

输
入

输
出 

电源 
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4.6.2. 原点复位操作 

原点复位操作 

① 在IPOS的0～4指定点编号00后，START信号为ON。 

② 接收到START信号后，BUSY信号将为ON，并开始原点复位。 

③ 看到BUSY信号为ON后，将START信号切至OFF。 

④ 完成原点复位后，INPOS信号及RORG信号为ON，OPOS0～4为00。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

t1 t1≧40mS

ＩＮＰＯＳ

ＨＯＬＤ

ＯＰＯＳ０～４

ＲＯＲＧ

入
力

ＩＰＯＳ０～４

ＳＴＡＲＴ

ＩＮＬＯＣＫ

SEL

出
力

ＲEＡＤＹ

ＢＵＳＹ

ＡＬＡＲＭ

速
度
曲
線

①

③② ④

POINT 番号を００セット

输
入

输
出 

速
度
曲
线 

号码设置为00 
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4.6.3. 定位操作 

接下来，将为您介绍进行定位操作时的基本操作及操作时序图。 

正常结束移动动作时 

① 在IPOS的0～4指定点编号后，START信号为ON。  

② ③接收到START信号后，BUSY信号将为ON，并开始移动。 

④ 开始移动后，INPOS信号将转为OFF。 

⑤ 看到BUSY信号为ON后，将START信号切至OFF。 

⑥ 到达目标位置后，电机将停止，同时BUSY信号转为OFF，INPOS信号转为ON。 

在OPOS的0～4输出点编号。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 t1 t1≧40mS

ＩＮＰＯＳ

ＨＯＬＤ

ＯＰＯＳ０～４

ＲEＡＤＹ

SEL

出
力

入
力

ＩＰＯＳ０～４

ＳＴＡＲＴ

速
度
曲
線

ＩＮＬＯＣＫ

ＢＵＳＹ

ＡＬＡＲＭ

①

③

②

④

⑤

⑥

输
入

输
出 

速
度
曲
线 
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进行移动时间较短的操作时 

移动距离较短，START信号转为ON的时间比移动时间更长的情况。 

① 接收到START信号后，将BUSY信号转为ON后开始移动，同时将INPOS信号转为OFF。 

② 到位目标位置后，将INPOS信号转为ON。 

③ 将START信号转为OFF后，将BUSY信号转为OFF。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

ＨＯＬＤ

ＯＰＯＳ０～４

ＢＵＳＹ

ＡＬＡＲＭ

ＩＮＰＯＳ

入
力

ＩＰＯＳ０～４

ＳＴＡＲＴ

ＩＮＬＯＣＫ

SEL

出
力

ＲEＡＤＹ

速
度
曲
線

① ②

①

③

移動距離が短い場

输
入

输
出 

速
度
曲
线 

移动距离较短的情况 



 59

移动途中将INLOCK信号转为ON时 

① 接收到START信号后，BUSY信号将为ON，INPOS信号将为OFF，并开始移动。 

② 移动途中INLOCK信号为ON后，电机将减速停止。 

③ 电机停止后，BUSY信号将转为OFF。此时，INPOS信号将维持OFF状态。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

ＨＯＬＤ

ＯＰＯＳ０～４

ＲＥＡＤＹ

ＢＵＳＹ

ＡＬＡＲＭ

ＩＮＰＯＳ

ＩＰＯＳ０～４

ＩＮＬＯＣＫ

SEL

速
度
曲
線

入
力

ＳＴＡＲＴ

出
力

①

②

①

③

移動途中でＳＴＯＰした場

输
入

输
出 

速
度
曲
线 

移动途中停止的情况下 
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移动开始时发生错误 

① 接收到START信号时发生错误，READY信号和INPOS信号将转为OFF，同时电机不会开始

工作。 

此时，如START信号转为OFF，BUSY信号将转为OFF。 

发生错误时，可以在去除错误原因并输入START信号后，开始移动。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

出
力

速
度
曲
線

ＨＯＬＤ

ＯＰＯＳ０～４

入
力

ＩＰＯＳ０～４

ＳＴＡＲＴ

ＩＮＬＯＣＫ

SEL

ＲEＡＤＹ

ＢＵＳＹ

ＡＬＡＲＭ

ＩＮＰＯＳ

エラー発生

①

输
入

输
出 

速
度
曲
线 

发生错误 
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移动途中发生警报时 

① 接收到START信号后，BUSY信号将为ON，INPOS信号将为OFF，同时开始移动。 

② 发生警报后，电机将会停止。 

③ 停止后，READY信号、BUSY信号、ALARM信号将转为OFF。 

在OPOS0～4输出警报编号。 

请参照“4.8故障诊断”寻找对策。 

如需关闭警报，请先关闭电源后，再次接通电源。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

アラーム番号出力ＯＰＯＳ０～４

出
力

速
度
曲
線

入
力

ＩＰＯＳ０～４

ＳＴＡＲＴ

ＩＮＬＯＣＫ

SEL

ＨＯＬＤ

ＩＮＰＯＳ

ＲEＡＤＹ

ＢＵＳＹ

ＡＬＡＲＭ

アラーム発生

① ②

输
入

输
出 

速
度
曲
线 

发生错误 

输入警报号码
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正常结束匀速移动夹持动作时 

① 在IPOS的0～4指定点编号后，START信号为ON。 

② ③接收到START信号后，将BUSY转为ON后开始移动。 

④ 开始移动后，INPOS信号将转为OFF。 

⑤ 看到BUSY转为ON后，将START信号切至OFF。 

⑥ 夹持工件后，BUSY信号将为OFF，HOLD信号将为ON。 

⑦ 夹持后，在OPOS的0～4输出点编号。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

POＩＮＴ NO 出力

速
度
曲
線

ＨＯＬＤ

SEL

出
力

入
力

ＢＵＳＹ

ＲEＡＤＹ

ＳＴＡＲＴ

ＡＬＡＲＭ

ＩＮＰＯＳ

ＯＰＯＳ０～４

ＩＰＯＳ０～４

ＩＮＬＯＣＫ

①

③

②

④

⑤ ⑥

把持位置

输
入

输
出 

速
度
曲
线 

夹持位置 

输出 
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带ZON输出的匀速移动夹持动作（在设定范围内时） 

① 在IPOS的0～4指定点后，START信号为ON。 

② ③接收到START信号后，BUSY信号将为ON，ZON信号将为OFF，同时开始移动。 

④ 开始移动后，INPOS信号将转为OFF。 

⑤ 看到BUSY转为ON后，将START信号切至OFF。 

⑥ 夹持工件后，BUSY信号将为OFF，HOLD信号将为ON。 

⑦ 只要处在ZON范围内，ZON信号就将为ON。 

如处在范围外，ZON信号将维持OFF状态。 

⑧ 夹持后，在OPOS的0～4输出点编号。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

POＩＮＴ NO 出力

出
力

ＺＯＮ

ＩＮＰＯＳ

ＨＯＬＤ

ＯＰＯＳ０～４

入
力

ＩＰＯＳ０～４

ＳＴＡＲＴ

ＩＮＬＯＣＫ

SEL

速
度
曲
線

ＲEＡＤＹ

ＢＵＳＹ

ＡＬＡＲＭ

①

③

②

④

⑤ ⑥

把持位置

⑧

⑦

输
入

输
出 

速
度
曲
线 

夹持位置 

输出
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加减速绝对（相对）位置移动及夹持（在夹持范围内进行夹持时） 

① 在IPOS的0～4指定点编号后，START信号为ON。 

② ③接收到START信号后，BUSY将为ON，ZON信号将为OFF，同时开始移动。 

④ 开始移动后，INPOS信号将转为OFF。 

⑤ 看到BUSY转为ON后，将START信号切至OFF。 

⑥ 夹持工件后，BUSY信号将为OFF，HOLD信号及ZON信号将为ON。 

 只要夹持位置处在夹持范围内，ZON信号就将为ON。 

⑦ 夹持后，在OPOS的0～4输出点编号。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

PＯＩＮＴ NO 出力

出
力

ＺＯＮ

入
力

速
度
曲
線

ＩＮＬＯＣＫ

ＨＯＬＤ

ＩＰＯＳ０～４

ＳＴＡＲＴ

ＲEＡＤＹ

ＢＵＳＹ

ＡＬＡＲＭ

ＩＮＰＯＳ

SEL

ＯＰＯＳ０～４

①

③

②

④

⑤ ⑥

把持範囲

把持位置 リミット幅

⑦

输
入

输
出 

速
度
曲
线 

夹持范围 

输出

夹持位置 限位宽度 
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加减速绝对（相对）位置移动及夹持（在夹持范围外进行夹持时） 

① 在IPOS的0～4指定点后，START信号为ON。 

② 接收到START信号后，将BUSY转为ON后开始移动。 

③ 开始移动后，INPOS信号将转为OFF。 

④ 看到BUSY转为ON后，将START信号切至OFF。 

⑤ 在夹持范围外夹持工件， 

BUSY信号转为OFF 

HOLD信号转为ON 

ZON信号转为OFF。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

ＡＬＡＲＭ

ＩＮＰＯＳ

ＨＯＬＤ

入
力

ＩＰＯＳ０～４

ＯＰＯＳ０～４

出
力

ＺＯＮ

ＳＴＡＲＴ

速
度
曲
線

ＩＮＬＯＣＫ

SEL

ＲEＡＤＹ

ＢＵＳＹ

把持位置

① ⑤

②

③

④输
入

输
出 

速
度
曲
线 

夹持位置
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输出位置数据 

① SEL信号转为ON。 

② 在IPOS的0～2设置对应了当前位置显示行的数值（地址）。 

③ 在OPOS的0～4输出该行所对应的当前位置。 

④ 用符号代表OPOS4。 

 
Ａ５ Ａ４ Ａ３ Ａ２ Ａ１

Ｄ５ Ｄ４ Ｄ３ Ｄ２ Ｄ１

t1 t1  t2

t 1 ≦50mS t2≦50mS 

ADDRES 入力（IPOS０～IPOS２） 

IPOS ２ 
IPOS １ DATA 出力(OPOS0～OPOS3) 

IPOS ０ 
OＰＯＳ 4（符号０：正の数 １：負の数） 

OPOS 3 
OPOS ２ 

OPOS １ 
OPOS ０ 

Ａ１ 0 0 1 Ｄ１ 1 0 1 0 1

Ａ２ 0 1 0 Ｄ２ 1 0 1 0 0

Ａ３ 0 1 1 Ｄ３ 1 0 0 1 1

Ａ４ 1 0 0 Ｄ４ 1 0 0 1 0

Ａ５ 1 0 1 Ｄ５ 1 0 0 0 1

位置データ ｍｍ5 

ＳＴＡＲＴ 

- 4 1 2 3. 

出 
力 

ＲEＡＤＹ 

ＢＵＳＹ 

ＡＬＡＲＭ

ＩＮＰＯＳ 

ＨＯＬＤ 

ＯＰＯＳ０～４ 

入 
力 

ＩＰＯＳ０～４ 

SEL 

ＩＮＬＯＣＫ

ＡＤＤＲＥＳ

位置ＤＡＴＡ POＩＮＴ ＤＡＴＡ 

输
入

输
出 

输出

正数 负数 

位置数据

符号
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4.7. 提示信息一览 

 

4.7.1. 警报信息 
编

号 

       信息         问题             可能原因               对策 

01h 过负荷 

（OVER LOAD） 

马达过负荷 使用上存在问题 

 

 

马达有故障 

 

参数不良 

电源线容量不足 

机械部机体的摩擦太大 

降低机械部的运行负荷 

减小加速度参数 

将运送重量参数设定为最合理的值 

马达的电枢电阻过低,用手转动马达，有异常沉

重等症状时，将马达的组件参数初始化（确认

机械部的编号） 

进行参数的初始化。（确认机械部的编号） 

确认电源容量，电源容量不足时，提升容量。
02h 过电流 

（OVER CURRENT） 

马达过电流 马达电线短路 

 

马达有故障 

 

控制器有故障 

 

参数不良 

检查马达电线是否处于导通状态，如果有异

常，更换马达组件。 

马达内部产生短路时，更换马达。 

确认马达端子φ A—φA 或者φB—φB之间的

电阻。如果低于 Ω，说明输出晶体管有故障，

需要更换控制器。 

进行参数的初始化。（确认机械部的编号） 
03h 超过基准值 

（MACHINE REFERENC

E OVER） 

编码器Z相的位置偏

离初始值。 

更换了机体。 

将原点设定在闭侧，并更换了机械

爪。 

 

编码器Z相有断线、故障 

进行参数的初始化。 

进行参数的初始化。 

将原点设定到开侧。 

更换机体。 

04h 电源电压下降 

（POWER SUPPLY VOL

TAGE LOW） 

电源电压下降到额定

值的80%。 

电源线的容量不足 确认电源的容量，如果电源容量不足，则提升

容量。（原点复位时、机械部启动时、加减速时

最能消耗电力） 
05h 数据写入不良 

（DATA NOT WRITE） 

无法将数据写入ROM ROM的使用寿命、故障 更换控制器。

06h 位置偏差过大 

（P.E. COUNTER OVE

R） 

位置偏差过大 机械锁 

 

马达电线有断线、错误接线 

 

参数不良 

确认机械部的移动部位是否已被机械锁定。 

确认马达电线、编码器信号线的连接。 

进行参数的初始化。（确认机械部的编号） 

07h 点数据不良 

（PNT DATA DESTRO

Y） 

点数据已损坏 反馈电路有故障 

 

 

 

 

数据写入时电源被切断 

外部噪音导致数据的损坏 

接入电源，并确认点数据。 

部分数据不良时，进行数据的修正。 

全数据不良时，进行点数据的初始化，然后重

新加载数据。数据无异常时，重新改写任何一

个数据。 

 

检查噪音环境。 
08h 参数不良 

（PRM DATA DESTRO

Y） 

参数已损坏 反馈电路有故障 

数据写入时电源被切断 

外部噪音导致数据的损坏 

接入电源，进行参数的初始化。 

 

检查噪音环境。 
09h 系统异常1 

（SYSTEM FAULT1） 

软件失控 

M16C侧 

外部噪音等导致软件的失控 检查噪音环境。

0ah 反馈错误1 

（FEEDBACK ERROR

1） 

马达失控、动力过大 电源接入时的初始处理不合理，导致

励磁位置和编码器位置不一致 

外力导致机械爪超出软限位。 

外部噪音等导致编码器计数错误 

再次接入电源，确认机械爪上是否有外力，然

后进行原点复位。 

 

检查噪音环境。 
0bh 反馈错误2 

（FEEDBACK ERROR

2） 

编码器的信号线断线 编码器的信号线断线 确认编码器信号线的连接。 

0ch 电压异常 

（ABNORMAl VOLTAG

E） 

产生过电压 再生导致电源电压上升 

电源设置错误 

降低机械部的运行负荷。 

确认电源电压。 

0dh 系统异常2 

（SYSTEM FAULT2） 

软件失控 

H8S侧 

外部噪音等导致软件失控 检查噪音环境。

0eh 反馈错误3 

（FEEDBACK ERROR

3） 

马达电线断线、错误

连接、过负荷 

马达电线断线、错误连接 确认马达电线的连接。 
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4.7.2. 报错信息 

 

编

号 
        信息       问题             可能原因                 对策 

20h 超过软限位 

（SOFT LIMIT OVE

R） 

超过软限位 缓进给、直接示教、示教再现中指定了查过

软限位范围的位置。 

重新设定软限位。 

21h 脉冲溢出 

（PULSE OVERFLOW） 

积存的脉冲已溢出。 进行了与设定动作模式不同的动作。 重新设定加减速度。 

 

重新设定最高速度。 

重新设定负荷。 

重新设定再生时的负荷。 

22h I/O逻辑错误 在PI/O中输入了错误的

逻辑。 

运行中输入了联锁以外的逻辑。 确认输入信号。 

23h 原点未完成 在原点复位未完成的状

态下就执行了移动指

令。 

未进行原点复位。 进行原点复位。 

24h 伺服OFF 在伺服为OFF的状态下

执行了移动指令。 

在伺服未设定为ON的状态下就执行了移动指

令。 

执行伺服ON的指令。 

25h 联锁 在联锁的状态下执行了

移动指令。 

联锁未解除。 解除联锁信号。 

（输入ON：解除） 

26h 无点 指定了没有点数据的

点，所以无法执行。 

指定了没有点数据的点。 确认点的指定。 

27h 运行中 运行中输入了执行指

令。 

运行时输入了执行指令。 确认输入信号。 

28h 处理中 数据写入时输了指令。 数据写入时输入了指令。 将BUSY信号设定为OFF后发送指

令。 

29h 无原点 找不到Z相。 执行器类型输入错误。 

Z相的信号线已断线。 

进行参数的初始化。 

确认信号线是否为导通状态。

30h 网络通信错误 校验总和错误 

 

电池错误 

超时 

溢出 

   

校验总和的计算程序、奇偶性设定错误。 

受到噪音的影响、电缆太长。 

 

发送了超过规定长度的数据。 

连续发送指令。 

重新设定程序。确认奇偶性的设

定。 

 

确认周围的噪音，重新设定电缆

的长度。 

确认指令。 

确认控制器的响应。 

31h 通信指令错误 接受到规定外的通信指

令。 

数据长度不对。 

接受到规定外的通信指令。 

 

数据长度不对。 

确认指令。 

 

确认数据长度。 

32h 数据错误 超过了数据的输入范

围。 

数据错误。 确认数据。 

33h 无执行器代码 初始化时输入的执行器

类型有误。 

输入了未设定的执行器类型。 确认执行器的类型。 

 

 

 

 

 

 



 69

4.8. 故障诊断 

 

4.8.1. 发生问题时 

如发生问题，需要向本公司说明错误情况时，请尽量在联系中详细记录下述项目。 

项 目 内 容 

情况 控制器形式 
控制器串口No. 
夹爪主体形式 
夹爪主体No. 

时间 购买时间 
使用期间、使用情况 
发生问题时的情况 

在什么情况下 做了什么，才发生了问题？ 

变成了什么情况 问题症状 

发生频率 以怎样的频率发生了问题？ 

 

 

4.8.2. 问题症状的解决对策 

使用中发生问题时，请根据下述要点采取适当的处理。如采取了下述处理也无法解决问

题，请立刻与本公司代理店或本公司取得联系。 

 

编号 症状 可能原因 检查要点 对策 

1 启动电源后，电机

不励磁，或不进行

原点复位 

未供电 ·检查控制器整体面板POW的

LED 

·检查24V电源的接线 

·使用测试仪检查电源电压 

·取下电源连接器，测量控

制器电源端子间的电阻 

·如电源正常，则更换控制器 

·电阻为无限大则代表保险丝断

裂，需要更换控制器 

发生了警报 控制器整体面板的ALM（LE

D）点亮时 

使用支持软件检查警报内容 

2 支持软件不工作 接线有误 检查接线编号 

参照“4.1.12连接电脑” 

变更接线 

终端电阻未连接 检查终端电阻连接 使用多个控制器时，连接终端电

阻 

电脑的通信端口设定有

误 

检查转换器所连接的端口编

号 

设定支持软件的端口编号 

地址设定有误 控制器的地址设定开关不同

于支持软件的设定 

统一地址 
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编号 症状 可能原因 检查要点 对策 

3 输入专用命令也不

工作 

外部接线有误 检查接线编号 

参照“4.2 I/O界面” 

进行正确连接 

互锁信号一直处于OFF 使用支持软件的监控检查信

号 

将互锁装置调为ON 

原点复位未完成 使用支持软件检查情况 

将RPRG信号转为ON后进行检

查 

进行原点复位 

无法执行点移动 使用支持软件的监控检查IPO

S信号的点NO 

设定正确的点NO 

 

检查点数据设定 输入正确的点数据 

其他专用命令的输入信

号为ON 

使用支持软件的监控检查信

号 

将其他专用命令转为OFF 

信号的脉冲宽度过窄 将BUSY信号转为ON后，检查

输入专用有无转为OFF 

将BUSY信号转为ON后，再将输入

专用转为OFF 

4 发生异常响动与震

动 

参数设置有误 确认支持软件上显示的执行

器类型和主体形式 

检查参数数据 

用支持软件初始化参数 

主体安装螺钉紧固不良 检查安装螺钉部位 如出现松动，需重新紧固 

导轨异常 检查有无进入异物或出现破

损、变形 

更换导轨 

调查使用方法有无异常 

控制器故障 尝试使用其他控制器进行操

作 

如能正常使用，则更换控制器 

电机故障 尝试在其他主体上进行工作 如能正常使用，则更换主体 

5 原点复位时，碰撞

到行程末端后停止

警报 

夹爪设定不一致 确认支持软件上显示的执行

器类型和主体形式 

用支持软件初始化参数 

参数设置有误或故障 用支持软件检查参数 用支持软件初始化参数 

6 发生位置偏移 滚珠螺杆松动 

（FS/FT型） 

检查滚珠螺杆 更换滚珠螺杆 

滑轮紧固不良 

（FS/FT型） 

检查紧固部位 如出现松动，需重新紧固 

皮带跳齿 

（FS/FT型） 

加速度过快 

检查皮带的弯曲量 

修正参数 

调整皮带 

因噪声导致故障 ·检查控制器的接地端子有

无接地 

参照“4.1.9接地作业” 

·检查缆线连接器等的连接 

·检查RS485终端电阻的连接

·检查附近有无焊接机、放

电加工机 

·检查控制器附近有无开关

大型电机的继电器 

·尽量远离噪声发生源 

·考虑加入噪声滤波器、隔离变

压器 

·在继电器触点加入噪声阻隔器

·将电机、编码器电缆远离电力

线 

7 夹爪速度过快或过

慢 

参数设置有误 确认支持软件上显示的执行

器类型和主体形式 

用支持软件初始化参数 

已变更速度设置 检查速度参数（PRM9） 修正参数 
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5. 规格及外形图 

5.1. 规格 

 

控制器规格  

项 目 规   格 

轴 控 制 

控制轴数 1轴 

位置检测方法 光学式旋转编码器 

最小设定距离 0.01mm 

速度设置 可为每个自动设置点设定最快速度 。 

存储 
点数 32点（1点为原点） 

教学方法 MDI （输入坐标值），播放教学、直接教学（电脑端的支持软件） 

保护功能（警报） 
过流、超载、电压异常、电压不足、系统故障、超出机床参考点、 

超出位置偏差、反馈出错、点数据有误、数据写入失败 

监控 警报历史记录、I/O状态、警报、监控电流、电源电压</g> 

外部输入输

出 

输入 

光耦合器绝缘 

5mA TYP/1点 

5点：设置指令点（5位二进制） 

3点：控制输入 

 

输出 

光耦合器绝缘 

30mA MAX./1点 

5点：设置完成点（5位二进制） 

7点：控制输出 

网络 RS485 2端口 （电源有无各1通道 最大16轴多点连接） 

LED显示 4点：电源（绿）、RDY（黄）、RUN（黄）、ALM（红） 

电 源 DC24V ±10％  1A MAX （电机、I/O电源共通） 

常 规 

使用温度 0～40℃ 

使用湿度 35～85％RH（未结露） 

保存温度 -10～65℃ 

绝缘电阻 DC500V  10MΩ 

耐震动 0.5G 10～55Ｈｚ 

重量 260ｇ 

附属品 
I/O缆线（带单侧连接器）、CD-ROM（电脑端支持软件）、 

连机器（I/O、电源、串口）、终端电阻 
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5.2. 外形图 

 

5.2.1. 控制器 

 

形式：ESC11-B 
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5.2.2. 电机电缆 

 

形式：ESA-C1 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  缆线长度（L尺寸） 

长度 L尺寸 形式 

3ｍ 3000±150 ESA-C13 

5ｍ 5000±300 ESA-C15 
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5.2.3. 串口转换器 

 

形式：ESA-R1（可选项） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

形式：ESA-R2·ESA-R3（可选项） 
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5.2.4. 操控开关 
 

形式：ESA-J1（可选项） 

            

ESA-J1

DCIN DCOUT

EMERGENCY

STOP

FG 0 24 FG 0 24

SPEED JOG

POWER

High

Low

Open

Close
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ＪＡＰＡＮ

4
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1
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7
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1
3
.5

8
0



 76

株式会社TAIYO 总公司 〒533－0002 大阪市东淀川区北江口1-1-1 

URL：http://www.taiyo-ltd.co.jp 
 

 

太派液压气动（上海）有限公司 

总公司 / 工厂 

地址﹕中国上海市青浦区拓青路299号  

邮编﹕201700 

电话﹕021-6700-2788 

传真﹕021-6700-2705 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

所记载内容可能在未经预告的情况下进行变更，还望谅解。 




