
 

 

 

  ＭＳＴ  
                                     ＭＩＴＹ ＳＥＲＶＯ ＴＥＣＨＮＯＬＯＧＹ 

 

 

 

ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯ 
 

 

ＶＥＡタイプ説明書 
 

パラメータ編(OS:9B0) 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

株式会社 ＭＳテクノ 
 

 

 

 

 

 

第３版 ２０２１年０９月２８日 

（Ｏ／Ｓ Ｖ３１９Ｂ００ 

Ｖ３Ｗ９Ｂ００ 

ＶＷＬ９Ｂ００ 

（対応)) 

 



 目 次 
 

    １．システムパラメータ一覧 

 

      表１－１ ＶＥＣパラメータ表 （ＶＥＡ ＴＹＰＥ） 

 

      表１－２ ＶＥＣパラメータ・アドレス表（ＶＥＡ ＴＹＰＥ） 

 

    ２．システムパラメータ設定          ・・・・・・   １ 

 

    ３．システムパラメータ設定手順 

 

     ３－１ システムパラメータモードの機能   ・・・・・・  １８ 

 

     ３－２ キーボード・ディスプレイ配置    ・・・・・・  １８ 

 

     ３－３ システムパラメータモードの起動   ・・・・・・  ２０ 

 

     ３－４ 設定手順 

 

       ３－４－１ ステップナンバの設定    ・・・・・・  ２０ 

 

       ３－４－２ データの設定        ・・・・・・  ２１ 

 

       ３－４－３ ステップナンバの送り戻し  ・・・・・・  ２２ 

 

     ３－５ パラメータの初期化         ・・・・・・  ２２ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 



１．システムパラメータ一覧 

  システムパラメータナンバー、機能、設定範囲、アドレス等を表１－１、表１－２に示します。 

表１－１ ＶＥＣパラメータ表 (ＶＥＡ ＴＹＰＥ) 

 2000.12.07  System 9B0  件 名 

 PWM Mode  0 or 1 or 3  日 時    設定者 

ｺｰﾄﾞNo. 内     容 設定範囲 初期設定 設定値(1) 設定値(2)  

０ １ｓｔエンコーダパルス設定［ＰＬＳ］ 0～99999999 １０００    

１ ２ｎｄエンコーダパルス設定(option) 0～99999999 １０００    

２ Ｚ相入力時パルス設定 0～99999999 １０００    

３ 位置決め目標パルス［ＰＯＳ］ 0～99999999 １０００    

４ 位置決め最高周波数［ＭＡＸＨＺ］ 0～3600 ９６０    

５ 位置決め最低周波数 0～1000 ２    

６   ８００    

７ トルクリミット［ＶＦＢ］ 1～1000 ５０    

８ 加減速時定数［ＳＦＴ］ 1～60000 ６０００    

９ シリアルナンバー  １    

１０ ＲＳ４２２ポート設定  ＄１    

１１ ＶＦＢ変更時加減速時定数(a×10%/S2) 1～6000 １０００    

１２ 位置決め時減速完了手前パルス 1～6000 １０    

１３ 位置決め制御範囲 1～255 ３    

１４ ドライバエラーフィルタ 1～20 ３    

１５ ＡＳ－ＩＰＭモード 0～2 ＄１    

１６ ＰＷＭモード 0～6 ２    

６０ 励磁電流のオフセット（ｉｍ） 5～40 ２０    

６１ 比例ゲイン Ｐ （×１６） 1～120 ６０    

６２ 積分ゲイン Ｉ 1～50 ２０    

６３ 使用モータすべり 10～600 ２５０    

６４ Ｋ２ゲイン 1～500 １００    

６５ ヒステリシス 0～100 １５    

６６ 電流ゲイン 1～150 １００    

６７ ｴﾝｺｰﾀﾞ時定数(1000/ｴﾝｺー ﾀ゙ 時定数=msec) 100～2000 ７７７    

６８ 積分時定数 10000/a ms 10～10000 １０００    

６９ S字ｶｰﾌﾞ時定数(10000/S字ｶー ﾌ゙ 時定数=msec) 10～20000 ５０００    

７０ 積分リミット 0～20000 １５００    

７１ ｴﾝｺｰﾀﾞ補正((500000×極数)/ｴﾝｺー ﾀ゙ CT)  ４００    

７２ デットタイム （μ×１０） 25～50 ３０    

７３ ゼロＨｚ 電流ゲイン ％ 1～70 ２０    

７４ 積分オフセット ％ 0～100 ５０    

７５ オーバロード リミット値 10～1000 １６０    

７６ トルクオーバ値 100～1000 ８００    

７７ エンコーダトラブル リミット値 3～100 ４    

７８ エンコーダ２トラブル リミット値 3～100 ８    

７９ パルス２ 乗算値 1～20000 １００    

８０ パルス２ 除算値 1～20000 １００    

９０ 表示桁４～０表示内容番地 （ＨＺＳ） ＄ＥＦ３６    

９１ 表示桁９～５表示内容番地 （ＨＺＰ） ＄ＥＦ３８    

９２ プログラム自動立ち上げ設定 0or293or6413 ＄０    

９３ プログラム自動立ち上げ開始行数 0～1023 ０    

９４ 表示モード設定 0～6 ０   

 

    ディスプレイ表示モード       １ＣＨＲキー  ＨＺＦ ＨＺＦ２  

Ａキー  入力Ｃ６，Ｃ５，Ｃ４ 実行番地  

Ｂキー  出力Ｃ１，Ｃ０ 実行行数     ユーザパラメータ ＄ＦＥ５０より４８ステップ  

Ｃキー  ＨＺＳＤ   ＨＺＦ       ＩＮＣキー  データストアでＮＯ．インクリメントする  

Ｄキー  惰走ＰＬＳ  ＰＯＳ－ＰＬＳ   ＤＥＣキー  データストアでＮＯ．インクリメントしない  

Ｅキー  実行トルク  オーバロード    ＮＯ．１０は＄６１で偶数パリティ ９６００ボーレート  

Ｆキー  ユーザ（ＨＺＰ ＨＺＳ）  



 

表１－２ ＶＥＣパラメータ・アドレス表 （ＶＥＡ ＴＹＰＥ） 
 2001.03.22  System 9B0 
 

ｺｰﾄﾞNo. 内     容 設定範囲 上位アドレス 下位アドレス 

０ １ｓｔエンコーダパルス設定［ＰＬＳ］ 0～99999999 ＄ＥＦ１０ ＄ＥＦ１２ 

１ ２ｎｄエンコーダパルス設定(option) 0～99999999 ＄ＥＦ１４ ＄ＥＦ１６ 

２ Ｚ相入力時パルス設定 0～99999999 ＄ＥＦ１８ ＄ＥＦ１Ａ 

３ 位置決め目標パルス［ＰＯＳ］ 0～99999999 ＄ＥＦ１Ｃ ＄ＥＦ１Ｅ 

４ 位置決め最高周波数［ＭＡＸＨｚ］ 0～3600  ＄ＥＦ２０ 

５ 位置決め最低周波数［ＭＩＮＨｚ］ 0～1000  ＄ＥＦ２２ 

６ 高速トルク［ＶＦＡ］(ﾓｰﾄﾞ 2,4,5) 100～1500  ＄ＥＦ２４ 

７ トルクリミット［ＶＦＢ］ 1～1000  ＄ＥＦ２６ 

８ 加減速時定数［ＳＦＴ］ 1～60000  ＄ＥＦ２８ 

９ シリアルナンバー  ＊ ＄ＥＦ３Ｃ 

１０ ＲＳ４２２ポート設定  ＊ ＄ＥＦ３Ｄ 

１１ ＶＦＢ変更時加減速時定数(a×10%/S2) 1～6000  ＄ＥＦ３Ｅ 

１２ 位置決め時減速完了手前パルス 1～6000  ＄ＥＦ４０ 

１３ 位置決め制御範囲 1～255  ＄ＥＦ４２ 

１４ ドライバエラーフィルタ 1～20 ＊ ＄ＥＦ４４ 

１５ ＡＳ－ＩＰＭモード 0～2 ＊ ＄ＥＦ４５ 

１６ ＰＷＭモード 0～6 ＊ ＄ＥＦ４６ 

６０ 励磁電流のオフセット（ｉｍ） 5～40 ＊ ＄ＥＦ４７ 

６１ 比例ゲイン Ｐ （×１６） 1～120 ＊ ＄ＥＦ４８ 

６２ 積分ゲイン Ｉ 1～50 ＊ ＄ＥＦ４９ 

６３ 使用モータすべり 10～600  ＄ＥＦ４Ａ 

６４ Ｋ２ゲイン 1～500  ＄ＥＦ４Ｃ 

６５ ヒステリシス 0～100 ＊ ＄ＥＦ４Ｅ 

６６ 電流ゲイン 1～150 ＊ ＄ＥＦ４Ｆ 

６７ ｴﾝｺｰﾀﾞ時定数(1000/ｴﾝｺｰﾀﾞ時定数=msec) 100～2000  ＄ＥＦ５０ 

６８ 積分時定数 10000/a ms 10～10000  ＄ＥＦ５２ 

６９ S字ｶｰﾌﾞ時定数(10000/S字ｶｰﾌﾞ時定数=msec) 10～20000  ＄ＥＦ５４ 

７０ 積分リミット 0～20000  ＄ＥＦ５６ 

７１ ｴﾝｺｰﾀﾞ補正((500000×極数)/ｴﾝｺｰﾀﾞCT)   ＄ＥＦ５８ 

７２ デットタイム（μ×１０） 25～50  ＄ＥＦ５Ａ 

７３ ゼロＨｚ 電流ゲイン ％ 1～70 ＊ ＄ＥＦ５Ｃ 

７４ 積分オフセット ％ 0～100 ＊ ＄ＥＦ５Ｄ 

７５ オーバロード リミット値 10～1000  ＄ＥＦ５Ｅ 

７６ トルクオーバ値 100～1000  ＄ＥＦ６０ 

７７ エンコーダトラブル リミット値 3～100 ＊ ＄ＥＦ６２ 

７８ エンコーダ２トラブル リミット値 3～100 ＊ ＄ＥＦ６３ 

７９ パルス２ 乗算値 1～20000  ＄ＥＦ６４ 

８０ パルス２ 除算値 1～20000  ＄ＥＦ６６ 

９０ 表示桁４～０表示内容番地   ＄ＥＦ６８ 

９１ 表示桁９～５表示内容番地   ＄ＥＦ６Ａ 

９２ プログラム自動立ち上げ設定 0or293or6413  ＄ＥＦ６Ｃ 

９３ プログラム自動立ち上げ開始行数 0～1023  ＄ＥＦ６Ｅ 

９４ 表示モード設定 0～6 ＊ ＄ＥＦ７０ 

 

備考：上位アドレスの欄に＊印が記入されているパラメータのデータ長は、１バイトです。 

   上位アドレスの欄にアドレスが記入されているパラメータのデータ長は、４バイトです。 

   その他のパラメータのデータ長は２バイトです。 

 

 

 

 

 



２．システムパラメータ設定 

 

   ＭＩＴＹサーボＶＥＡタイプは使用するモータ、機械に合うような設定・調整が必要です。 

  設定・調整をする場合は「３．システムパラメータの設定手順」に従って、設定変更を行って 

  ください。 

   以下、システムパラメータの並びの順に説明しますが、設定は順番どおりでなくても問題はあ 

  りません。また、設定変更しないシステムパラメータはジャンプしてください。 

 

 

 Ｎｏ．０  １ｓｔエンコーダのパルス設定 

 

 設定範囲  ０～９９９９９９９９ 

 

 内  容  このパラメータを表示させた状態で ＤＡＴＡ キーを押すと、１ｓｔエンコーダの 

       現在パルス数の変化をリアルタイムに確認することができます。 

       また、この数値を変更することで１ｓｔエンコーダのパルス数を任意の数値に変更する 

       こともできます。 

 

 備  考  このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＰＬＳ コマンドと共通です。 

       したがってＱＭＣＬプログラム上で ＰＬＳ＝＊＊＊ という処理を行うとこのパラ 

       メータの数値も自動的に ＊＊＊ に変更されます。 

 

 アドレス  上位：＄ＥＦ１０ 下位：＄ＥＦ１２ （４バイト） 

 

 

 Ｎｏ．１  ２ｓｔエンコーダのパルス設定 

 

 設定範囲  ０～９９９９９９９９ 

 

 内  容  Ｎｏ.０と同じ内容で２ｎｄエンコーダに関するパラメータです。 

 

 備  考 

 

 アドレス  上位：＄ＥＦ１４ 下位：＄ＥＦ１６ （４バイト） 

 

       ＜例＞ＱＭＣＬ上で２ｎｄエンコーダのパルスを５０００に設定する場合は 

 

          ＤＰＯＫＥ ＄ＥＦ１４ ０ 

          ＤＰＯＫＥ ＄ＥＦ１６ ５０００ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－１－ 

 



 Ｎｏ．２  Ｚ相入力時パルス設定 

 

 設定範囲  ０～９９９９９９９９ 

 

 内  容  １ｓｔエンコーダのＺ相が入力された時にリセットするパルス数を設定します。 

 

 備  考  通常は１０００を設定して下さい。 

 

 アドレス  上位：＄ＥＦ１８ 下位：＄ＥＦ１Ａ （４バイト） 

 

       ＜例＞ＱＭＣＬ上でＺ相入力時パルスを５０００と設定する場合は 

          ＤＰＯＫＥ ＄ＥＦ１８ ０ 

          ＤＰＯＫＥ ＄ＥＦ１Ａ ５０００ 

 

 

 Ｎｏ．３  位置決め目標パルス 

 

 設定範囲  ０～９９９９９９９９ 

 

 内  容  位置決め制御における位置決め目標値を設定します。 

    

 備  考  このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＰＯＳ コマンドと共通です。 

       したがってＱＭＣＬプログラム上で ＰＯＳ＝＊＊＊ という処理を行うとこの 

       パラメータの数値も自動的に ＊＊＊ に変更されます。 

       繰り返し位置決めを行う場合で、各目標値が違う場合はＱＭＣＬプログラム上で 

        ＰＯＳ にその都度、目標値を設定します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２－１ 位置決め目標パルス 

 

        ※ＰＳＧとは、位置決め減速カーブのことをいいます。 

         ＰＳＧはＱＭＣＬプログラム上でしか設定することができません。 

 

 アドレス  上位：＄ＥＦ１Ｃ 下位：＄ＥＦ１Ｅ （４バイト） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－２－ 

 

ＰＯＳ 

※ＰＳＧ 

Ｈｚ 

位置決め目標値 



 Ｎｏ．４  位置決め最高周波数 

 

 設定範囲  ０～３６００ 

 

 内  容  位置決め制御における最高周波数を設定します。 

       設定は１／３２Ｈｚ単位です。 

       位置決めを開始するとＮｏ．８加減速時定数 ＳＦＴ に従いこの設定値まで加速します。 

 

 備  考  このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＭＡＸＨＺ コマンドと共通です。 

       したがってＱＭＣＬプログラム上で ＭＡＸＨＺ＝＊＊＊ という処理を行うとこの 

       パラメータの数値も自動的に ＊＊＊ に変更されます。 

       下図Ａ点のように位置決め目標パルスが近すぎるとＭＡＸＨＺまで到達せずに 

       減速を開始し位置決めを完了します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 アドレス  ＄ＥＦ２０ （２バイト） 

 

 

 Ｎｏ．５  位置決め最低周波数 

 

 設定範囲  ０～１０００ 

 

 内  容  位置決め制御における最低周波数を設定します。設定は１／３２Ｈｚ単位です 

       現在パルスが目標パルスに近づくと、ＱＭＣＬプログラム上で設定したＰＳＧの 

       数値によりここに設定した速度まで減速し、この速度で目標パルスに到達させます。 

       設定値が大きいほど位置決め完了までの時間は短縮されますが、位置決めの精度は 

       低くなります。 
       通常は１～１０の数値を設定して下さい。 
 
 備  考  このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＭＩＮＨＺ と共通です。 
       したがってＱＭＣＬプログラム上で ＭＩＮＨＺ＝＊＊＊ という処理を行うとこの 

       パラメータの数値も自動的に ＊＊＊ に変更されます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 アドレス  ＄ＥＦ２２ （２バイト） 

 

 

－３－ 

 

ＭＡＸＨＺ 
Ｈｚ 

０ Ａ ＰＯＳ 

ＰＳＧ 

ＳＦＴ 

ＰＳＧ 

ＭＡＸＨＺ 
Ｈｚ 

０ ＰＯＳ 

ＳＦＴ 

ＰＳＧ 

ＭＩＮＨＺ 



 Ｎｏ．６  高速トルク 

 

 設定範囲  １００～１５００ 

 

 内  容  システムパラメータ Ｎｏ．１６ ＰＷＭモード ２，４，５，６を設定している 

       場合のみ有効です。 

       Ｖ／Ｆの傾きを設定します。 この設定値によって下図２－２の様にＶ／Ｆの傾き 

       と出力周波数が変わってきます。 

 

 

 備  考  このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＶＦＡ コマンドと共通です。 

       弊社旧機種ＶＦシリーズでのＶＦＡ分解能の８倍になっています。 

       この設定値は１０００が標準です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２－２ 高速トルク 

 

 アドレス  ＄ＥＦ２４ （２バイト） 

 

 

 

 Ｎｏ．７  トルクリミット 

 

 設定範囲  １～１０００ 

 

 内  容  モータの出力トルクの最大値（リミット）を設定します。 

       運転中は負荷の状況によりＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯが自動的に１～設定値の範囲で最適な 

       出力トルクでモータを制御します。 

 

 備  考  このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＶＦＢ と共通です 

       したがってＱＭＣＬプログラム上で ＶＦＢ＝＊＊＊という処理を行うと 

       このパラメータの数値も自動的に＊＊＊に変更されます。 

       また、ＶＦモード時（システムパラメータ Ｎｏ．１６ ＰＷＭモード２） 

       では、このパラメータをバイアス電圧としています。 

       弊社旧機種のＶＦシリーズ、ＶＦＢ分解能の１６倍になっています。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ２６ （２バイト） 

 

 

 

 

 

－４－ 

 

出
力
電
圧 

設定値大の場合 

設定値小の場合 

出力周波数 



 Ｎｏ．８  加減速時定数 

 

 設定範囲  １～６００００ 

 

 内  容  速度制御において目標とする回転数までの加速／減速時間を設定します。 

       ＰＳＧ位置決めにおいては加速時のみ有効となります。 

 

 備  考  このパラメータはＱＭＣＬコマンドの ＳＦＴ コマンドと共通です。 

       パラメータ上で設定すると加速／減速共通となります。 

       加速／減速時間を別々に設定したい場合はＱＭＣＬプログラム上で別々に 

       設定して下さい。 

       ＳＦＴを求めるには、次式を使用してください。 

 

       設定値＝ （ＨｚΧ２０）／ｔ 

 

       Ｈｚ：目標周波数 

        ｔ：加速／減速時間 

 

       ＜例＞０Ｈｚ⇒６０Ｈｚを０．３［ｓｅｃ］で加速させたい場合 

          （６０Χ２０）／０．３＝４０００ 

          設定値は４０００となります。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ２８ （２バイト） 

 

 

 Ｎｏ．９  シリアルナンバー 

 

 設定範囲  １～     

 

 内  容  シリアル通信によって複数台のＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯを運転する場合に 

       このパラメータによりそれぞれの番号を割付けます。 

 

 備  考   

 

 アドレス  ＄ＥＦ３Ｃ （１バイト） 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－５－ 

 



 Ｎｏ．１０  ＲＳ４２２ポート設定 

 

 設定範囲  １～ 

 

 内  容  ＲＳ４２２ポートの通信方式を設定します。通信の対象となる装置のボーレイト等の 

       設定と合わせて設定します。ここでの設定が合っていないとシリアル通信時にエラー 

       となります。 

 

      パリティ無しデータ８ビット設定値    偶数パリティデータ７ビット設定値 

ボーレイト（ｂｐｓ） 設定値  ボーレイト（ｂｐｓ） 設定値 

４８００ ０ ４８００ ９６ 

９６００ １ ９６００ ９７ 

１９２００ ２ １９２００ ９８ 

３８４００ ４ ３８４００ １００ 

 

 備  考   

 

 アドレス  ＄ＥＦ３Ｄ （１バイト） 

 

 

 

 Ｎｏ．１１  ＶＦＢ変更時加減速時定数 

 

 設定範囲  １～６０００ 

 

 内  容  トルク制御を行う場合、Ｎｏ．７トルクリミットの数値変化に伴う加減速度（傾き） 

       を設定します。 

       トルク制御を行わない場合は１０００を設定して下さい。 

 

 備  考  下記式のような時間でトルク値が変化していきます。 

 

 

              ＶＦＢの変化量／１０ 

       設定値＝ 

                 時間［ｓｅｃ］ 

 

 アドレス  ＄ＥＦ３Ｅ （２バイト） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－６－ 

 



 Ｎｏ．１２  位置決め時減速完了手前パルス 

 

 設定範囲  １～６０００ 

 

 内  容  ＰＳＧ位置決めで目標値から何パルス手前で位置決め最低周波数「ＭＩＮＨＺ」に 

       到達するかを設定します。 

 

 備  考  通常は初期値の１０で運転をしますが、 

       慣性の大きな装置や摩擦の少ない装置等の場合はこの設定値を大きくします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

位置決め時減速完了手前パルス 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４０ （２バイト） 

 

 

 Ｎｏ．１３  位置決め制御範囲 

 

 設定範囲  １～２５５ 

 

 内  容  位置決め制御を行う場合、目標値の許容誤差範囲を設定します。 

       ３と設定されていれば、目標位置の±２パルスで位置決め完了（ＰＳＧ＝０）となります。 

 

 備  考   

 

    設定値    制御範囲 

 

     １     ±０パルス 

     ２     ±１パルス 

     ３     ±２パルス 

     ・       ・ 

     ・       ・ 

    ２５５    ±２５４パルス 

 

 

 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４２ （２バイト） 

 

 

 

－７－ 

 

パルス 

目標値 

減速完了手前パルス 

速 

度 

ＰＳＧ 

この範囲に達すると完了 

－Ａ ＰＯＳ ＋Ａ 



 Ｎｏ．１４  ドライバエラーフィルタ 

 

 設定範囲  １～２０ 

    

 内  容  ＩＰＭ（パワトランジスタ）あるいはＡＳＩＰＭ（パワトランジスタ）から出力される 

       エラー信号の入力回数を設定します。 

       ノイズ等により誤ってエラー停止する場合は、この設定値によってフィルタをかけ、 

       エラーの誤動作を抑えます。 

 

 備  考  通常は初期値の３を設定して下さい。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４４ （１バイト） 

 

 

 

 

 Ｎｏ．１５  ＡＳＩＰＭモード 

 

 設定範囲  ０ ｏｒ １ ｏｒ ２ 

 

 内  容  各容量別で次のように設定値が決まっています。 

       ＶＥＡ －０１～ ０８   設定値  １（ＡＳＩＰＭ） 

       ＶＥＡＳ－０１～ ０８        ２（ＤＩＰＩＰＭ） 

       ＶＥＡ －１５～５５０        ０（ＩＰＭ） 

 

 備  考  ※このパラメータを変更した場合は、電源を一度ＯＦＦしてから 

       再起動して下さい。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４５ （１バイト） 

 

 

 Ｎｏ．１６  ＰＷＭモード 

 

 設定範囲  ０～６ 

 

 内  容  設定値により次の制御モードに切り替えが可能です。 

 

       ０＝ベクトル制御 

       １＝オプション２ｎｄエンコーダ使用の場合の通常ベクトル制御 

       ２＝Ｖ／Ｆ制御（速度オープンループ、エンコーダ１ｓｔ） 

       ３＝ハイパワーベクトル制御（標準ベクトル制御） 

       ４ 

       ５ 

       ６ 

 

 備  考  ※このパラメータを変更した場合は、電源を一度ＯＦＦしてから 

       再起動して下さい。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４６ （１バイト） 

 

 

 

 

 

 

－８－ 

 



 Ｎｏ．６０  励磁電流 

 

 設定範囲  ５～４０ 

 

 内  容  モータ内に磁界を発生させるための電流値を定数で設定します。設定値が大きいと 

       モータの発熱やモータ軸の振動を招きやすくなります。 

 

 備  考  通常は２０～３０を設定します。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４７ （１バイト） 

 

 

 Ｎｏ．６１  比例ゲイン Ｐ 

 

 設定範囲  １～１２０ 

 

 内  容  ベクトル制御演算上の比例項の演算定数を設定します。（一般的にＰと呼ばれています） 

       設定値を上げることにより負荷変動や加減速時の速度応答特性が向上します。 

       但し、設定値を上げすぎるとモータ軸の振動（発振）を招きやすくなりますので注意して 

       ください。 

 

 備  考  速度制御では１０～４０、位置決め制御では３０～６０を目安として下さい。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４８ （１バイト） 

 

       ＜例＞ＱＭＣＬ上で比例ゲインＰを６０に変更する場合は 

 

          ＰＯＫＥ ＄ＥＦ４８ ６０ 

 

 

 Ｎｏ．６２  積分ゲイン Ｉ 

 

 設定範囲  １～５０ 

 

 内  容  ベクトル制御演算上の積分項の演算定数を設定します。（一般的にＩと呼ばれています） 

       設定値が大きいほど、蓄積された演算値を意識した性質の制御を行います。 

       低速でのモータ運転の場合では大きめ、高速での運転では小さめに値を設定します。 

 

 備  考  通常は２０～４０を設定してください。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４９ （１バイト） 

 

       ＜例＞ＱＭＣＬ上で積分ゲインＩを４５に変更する場合は 

 

          ＰＯＫＥ ＄ＥＦ４９ ４５ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－９－ 

 



 Ｎｏ．６３  使用モータすべり 

 

 設定範囲  １０～６００ 

 

 内  容  運転に使用するするモータのすべり量（スリップ）を設定します。 

       すべり特性はモータの種類、容量により異なります。適正値を設定することでロスの少ない 

       運転ができます。 

 

 備  考  特殊モータをご使用になる場合は、メーカー、ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯ取扱店にご相談ください。 

 

       例）２００Ｖ ６０Ｈｚ ４Ｐモータの場合 

 

       ＶＥＡ－０１～０４    設定値  ２５０ 

           ０８～２２         ２００ 

           ３７～１１０        １８０ 

          １５０～５５０        １５０ 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４Ａ （２バイト） 

 

 

 Ｎｏ．６４  Ｋ２ゲイン 

 

 設定範囲  １～５００ 

 

 内  容  モータに出力する最大電流値を定数で設定します。 

       設定値を上げる程、出力トルクも増大しますが、設定値を上げすぎるとモータの 

       発熱や、モータ軸の振動（発振）を招きやすくなります。 

 

 備  考  通常は３５０～５００を設定します。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４Ｃ （２バイト） 

 

 

 

 Ｎｏ．６５  ヒステリシス 

 

 設定範囲  ０～１００ 

 

 内  容  モータ軸の振動（発振）を抑えます。 

     

 備  考  ＶＥＡ－０１～ ２２  設定値  ５ 

       ＶＥＡ－３７～５５０      １０ 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４Ｅ （１バイト） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－１０－ 

 



 Ｎｏ．６６  電流ゲイン（Ｎｏ．６６） 

 

 設定範囲  １～１５０ 

 

 内  容  電流フィードバック信号のゲインを設定します。 

       設定値を上げる程、出力トルクも増大しますが、設定値を上げすぎるとモータの 

       発熱や、モータ軸の振動（発振）を招きやすくなります。 

 

 備  考  通常は１００を設定して下さい。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ４Ｆ （１バイト） 

 

 

 

 Ｎｏ．６７  エンコーダ時定数 

 

 設定範囲  １００～２０００ 

 

 内  容  エンコーダパルスからのフィードバック信号から速度を算出する時の時定数を設定します。 

 

 備  考  通常は７７７を設定してください 

 

       フィルタ時定数（ｍｓｅｃ）＝１０００／エンコーダ時定数の設定値 

 

 アドレス  ＄ＥＦ５０ （２バイト） 

 

 

 Ｎｏ．６８  積分時定数 

 

 設定範囲  １０～１００００ 

 

 内  容  積分項の制御時間を設定します。 

       ｍｓｅｃ＝ １００００／積分時定数設定値 

       慣性の大きな装置の場合は設定値を小さく、俊敏な応答ができる装置は大きめに設定します。 

       また、モータ軸の振動（発振）を抑えます。 

       モータ軸が振動（発振）する場合は設定値を下げてください。 

 

 備  考 通常は１０００を設定して下さい。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ５２ （２バイト） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－１１－ 

 



 Ｎｏ．６９  Ｓ字カーブ時定数 

 

 設定範囲  １０～２００００ 

 内  容  加減速時に下記式に時定数をもった 

       Ｓ字カーブにて制御されます。 

 

  時定数（ｍｓｅｃ）＝１００００／Ｓ字カーブ時定数設定値 

 

 備  考  通常は５０００を設定します。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ５４ （２バイト） 

 

  ＜例＞ＱＭＣＬ上でＳ時カーブ時定数を１０００に 

     変更する場合は 

 

          ＤＰＯＫＥ ＄ＥＦ５４ １０００ 

 

 

 Ｎｏ．７０  積分リミット 

 

 設定範囲  ０～２００００ 

 

 内  容  ベクトル制御の演算で、積分データの値のリミット値を設定します。 

 

 

 備  考  通常は１５００を設定して下さい。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ５６ （２バイト） 
 
 
 
 Ｎｏ．７１  エンコーダ補正 

 

 設定範囲   

 

 内  容  ベクトル制御を行う場合の重要なパラメータです。 

       下記の計算式により算出し、設定値を求めてください。 

 

                  ５０００００ × モータ極数（Ｐ） 

    エンコーダ補正の設定値＝ 

                     エンコーダパルス値 

 

 備  考  ※このパラメータは微調整するパラメータではありませんので、必ず計算通りの数値を 

       入力してください。計算で小数点以下の数値が発生する場合は、小数点以下を四捨五入 

       してください。 

       ※エンコーダのカウント数は４逓倍しない数値で計算してください。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ５８ （２バイト） 

 

 

  ＜例＞ モータ極数 ４ＰＯＬＥ ，エンコーダパルス数 ２５００ＰＰＲ 

      エンコーダ補正の設定値＝８００ 

 

 

 

－１２－ 
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 Ｎｏ．７２  デットタイム 

 

 設定範囲  ２５～５０ 

 

 内  容  各容量別に設定してください。 

 

       ＶＥＡ－０１～ ３７  設定値 ３０ 

           ５５～２２０      ３５ 

          ３００～５５０      ４５ 

 

 備  考  ※このパラメータを変更した場合は、電源を一度ＯＦＦしてから 

再起動して下さい。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ５Ａ （２バイト） 

 

 

 Ｎｏ．７３  ０Ｈｚ電流ゲイン ％ 

 

 設定範囲  １～７０ 

 

 内  容  サーボロック（０Ｈｚ停止）時の電流ゲインを設定します。 

       サーボロック時にモータ軸が振動（発振）する場合は設定値を１０単位で 

       下げてください。 

 

 備  考  通常は３０を設定してください。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ５Ｃ （１バイト） 

 

 

 Ｎｏ．７４  積分オフセット ％ 

 

 設定範囲  ０～１００ 

 

 内  容  Ｎｏ．６２積分ゲインのオフセットを設定します。 

     

 備  考  通常は５０を設定します。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ５Ｄ （１バイト） 

 

 

 Ｎｏ．７５  オーバロード リミット値 

 

 設定範囲  １０～１０００ 

 

 内  容  オーバーロード（過負荷）を検知し、エラー停止させるまでの時間を設定します。 

       設定値１＝１［ｓｅｃ］となります。 

 

 備  考  ※必ずＮｏ．７６トルクオーバー値と合わせて設定してください。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ５Ｅ （２バイト） 

 

 

 

 

－１３－ 

 



 Ｎｏ．７６  トルクオーバー値 

 

 設定範囲  １００～１０００ 

 

 内  容  Ｎｏ．７のトルクリミット値に対し、実出力トルク値（アドレス＄Ｆ０００）の値が 

       設定値以上になるとオーバーロード（過負荷保護）と認識しＮｏ．７５で設定した 

       時間までカウントを開始します。 

       Ｎｏ．７５で設定した時間この設定値以上のトルクを出力した場合、「Ｅｒ－１１」 

       をディスプレイに表示してエラース停止します。 

 

 備  考  ※必ずＮｏ．７５オーバーロード リミット値と合わせて設定して下さい。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ６０ （２バイト） 

 

 

 Ｎｏ．７７  エンコーダトラブル リミット値 

 

 設定範囲  ３～１００ 

 

 内  容  エンコーダやパルス信号に関するトラブルを検知するレベルを設定します。 

       ケーブルの断線、信号線の誤配線、エンコーダの破損、ノイズの侵入等を検知すると 

       「Ｅｒ－１０」をディスプレイに表示してエラー停止します。 

 

 備  考  通常は４を設定します。 

       設定値４でエラーが発生する場合は次の事を確認して下さい。 

 

       ・エンコーダケーブルと動力線を分離配線（４０ｃｍ以上）しているか。 

       ・エンコーダケーブルにツイストペアシールド線を使用しているか。 

       ・アースを正しく取っているか。 

       ・コネクタが正しく接続されているか。 

       ・エンコーダ仕様書を満たしている使い方をしているか。 

 

       上記の事を確認してもエラーが解消されない場合は、設定値を５～１０に変更 

       して下さい。 

       設定値１０でエラーが解消されなければメーカー、ＭＩＴＹ‐ＳＥＲＶＯ取扱店に 

       お問い合せください。ノイズ対策を検討する必要があります。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ６２ （１バイト） 

 

 

 

 Ｎｏ．７８  エンコーダ２トラブル リミット値 

 

 設定範囲  ３～１００ 

 

 内  容 Ｎｏ．７７と同様の内容で２ｎｄエンコーダのトラブルに関するパラメータです。 

 

 備  考  通常は８を設定します。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ６３ （１バイト） 

 

 

 

 

 

－１４－ 

 



 Ｎｏ．７９  パルス２ 乗算値 

 

 設定範囲  １～２００００ 

 

 内  容  ２ｎｄエンコーダのパルスデータに乗算する数値を設定します。 

       同期制御等を行う場合に、１ｓｔエンコーダと２ｎｄエンコーダの設置場所によって 

       減速比が異なる場合に使用すると便利です。 

       また、送り量などｍｍ換算にも利用できます。 

 

 備  考  Ｎｏ．８０のパルス２除算値と合わせて設定します。 

 

                             Ｎｏ．７９ 

       ＰＬＳ２＝（２ｎｄエンコーダのデータ）× 

                             Ｎｏ．８０ 

 

 アドレス  ＄ＥＦ６４ （２バイト） 

 

       ＜例＞ＱＭＣＬ上でパルス２の乗算値を１０００に変更する場合は 

 

          ＤＰＯＫＥ ＄ＥＦ６４ １０００ 

 

 

 

 Ｎｏ．８０  パルス２ 除算値 

 

 設定範囲  １～２００００ 

 

 内  容  ２ｎｄエンコーダのパルスデータに除算する数値を設定します。 

 

 備  考  Ｎｏ．７９ パルス２乗算値と合わせて設定します。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ６６ （２バイト） 

 

       ＜例＞ＱＭＣＬ上でパルス２の除算値を１０００に変更する場合は 

 

          ＤＰＯＫＥ ＄ＥＦ６６ １０００ 

 

 

 Ｎｏ．９０  表示桁４～０表示内容番地 

 

 設定範囲  

 

 内  容  運転中、 Ｆ キーを押した時にディスプレイの４～０の桁に表示させたいデータの 

       先頭番地（アドレス）を設定します。（２バイトデータに限ります。） 

       各データの番地（アドレス）は別紙のアドレス一覧表をご覧ください。 

 

 備  考   

 

 アドレス  ＄ＥＦ６８（２バイト） 

 

 

 

 

 

 

－１５－ 

 



 Ｎｏ．９１  表示桁９～５表示内容番地 

 

 設定範囲   

 

 内  容  運転中、 Ｆ キーを押した時にディスプレイの９～５の桁に表示させたいデータの 

       先頭番地（アドレス）を設定します。（２バイトデータに限ります。） 

       各データの番地（アドレス）は表１－２ パラメータ・アドレス表をご覧ください。 

 

 備  考   

 

 アドレス  ＄ＥＦ６Ａ （２バイト） 

 

 

 Ｎｏ．９２  プログラム自動立ち上げ設定 

 

 設定範囲  ０ ｏｒ ２９３ ｏｒ ６４１３ 

 

 内  容  ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯ電源投入後、ユーザプログラムの自動立ち上げを設定します。 

 

 備  考   

 

設定値⇒ ０ ６４１３ ２９３ 

フラッシュメモリ（ＲＯＭ０） 

        （ＲＯＭ１） 

        （ＲＯＭ２） 

○ ○ × 

ＲＡＭメモリ × ○ × 

 

            ※自動立ち上げを行う ――→ ○ 

                〃  を行わない → × 

 

 アドレス  ＄ＥＦ６Ｃ （２バイト） 

 

 

 Ｎｏ．９３  プログラム自動立ち上げ開始行数 

 

 設定範囲  ０～１０２３ 

 

 内  容  フラッシュメモリ（ＲＯＭ０～２）、ＲＡＭモードでプログラム自動立ち上げを 

       した場合のプログラムの開始行数を設定します。 

        

 備  考  通常は０を設定しください。 

       ※プログラム内にパラメータモードの設定（ＣＡＬＬ ＄４６０、ＣＡＬＬ ＄４６４） 

       が無いと自動立ち上げ設定をした後、プログラム修正、パラメータ修正が困難となります 

       ので注意してください。 

 

 アドレス  ＄ＥＦ６Ｅ （２バイト） 

 

 

 

 

 

 

 

 

－１６－ 

 



 Ｎｏ．９４ 表示モード設定 

 

 設定範囲  ０～６ 

 

 内  容  ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯを立ち上げた時にディスプレイに表示させる内容を指定します。 

 

 備  考   設定値    表示モード 

 

         ０   パラメータモード表示 

         １   入力Ｃ６，Ｃ５、Ｃ４ 実行番地表示 

         ２   出力Ｃ１，Ｃ０、実行行数表示 

         ３   ＨＺＳＤ、ＨＺＦ表示 

         ４   惰走パルス、ＰＯＳ－ＰＬＳ表示 

         ５   実行トルク、オーバーロード表示 

         ６   Ｎｏ．９０，９１の設定表示 

 

 アドレス  ＄ＥＦ７０ （１バイト） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－１７－ 

 



３．システムパラメータの設定手順 

 

３－１ システムパラメータモードの機能 

    ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯ ＶＥＡタイプは多機能表示のオペレータを装備しており、 

    次のことが可能です。 

    （１） 制御状態の表示 

        運転状態、制御信号状態の表示機能です。 

 

    （２） パラメータの設定と表示 

        仕様に基づいた正常な運転をするために設定するパラメータです。 各パラメータ 

        については、１．システムパラメータ一覧と２．システムパラメータ設定の項 

        をご参照ください。 

 

 

３－２ キーボード・ディスプレイ配置 

    ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯ ＶＥＡタイプのキーボードとディスプレイの配置を図３－１に図示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３－１ キーボード・ディスプレイの配置 

 

 

－１８－ 
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速度、制御信号などのモニタ値や

各種機能の設定値を表示する。 

表 示

ナンバ、またはデータのどちらかを設

定中であるかを表します。 
 

ドットポイント 

システムパラメータモードとユーザ

パラメータモードを切り替えます。 
 

パラメータ設定のナンバを上下させ

ます。 
 

パラメータのデータを設定する

ときに押します。 
 

パラメータのステップを設定す

るときに押します。 
 

各種運転状態の表示を切り替えま

す。16 進数も数値を変更します。 

パラメータのデータを消去する

ときに押します。 
 

設定された数値を確定して

メモリに書き込みます。 
 

設定値の数値を変更します。 

パラメータモード変更キー 

表示モード変更キー 

データ消去キー 

ステップ設定キー 

ステップ上下キー 

データ設定キー 
 

数値設定キー 

設定値確定キー 



 

 

    表示文字とアルファベット、数字の対応を図３－２に図示します。 

 

 

 

数   字 ｱﾙﾌｧﾍﾞｯﾄ 

 ０  ６  Ａ 

 １  ７  Ｂ 

 ２  ８  Ｃ 

 ３  ９  Ｄ 

 ４  ―  Ｅ 

 ５    Ｆ 
 

 

図３－２ ７セグメントＬＥＤによる数字、アルファベットの表示 

 

 

 

 

 

    ディスプレイの詳細表示を図３－３に図示します。 データ部の数値は不定です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３－３ ディスプレイ配置 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－１９－ 

 

設定データ表示 

ステップナンバ表示 



３－３ システムパラメータモードの起動 

 

    プログラム自動立ち上げ設定がされていない場合、ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯの電源を 

   投入すると図３－４の様な表示となります。 

    プログラム自動立ち上げ設定がされていて図３－３の様な表示となる場合はすでに 

   システムパラメータモードが起動しています。 

    また、ステップナンバが図３－３の表示部と異なり右に一桁ずれている場合はユーザ 

   パラメータモードが起動しています。この場合は ＭＯＮＩＴＯＲ キーを押してください。 

   図３－３の表示となります。 

    また、これらの表示がない場合、あるいは異なる場合はプログラム製作元にシステムパラメータの 

   起動方法をお問い合せください。 

 

 

 

 

 

 

図３－４ エディタモードの表示 

 

    図３－４の表示が出ているときに、下記キーの操作でシステムパラメータモードが起動します。 

 

    ＭＯＮＩＴＯＲ →  １  → ＣＲ  のキー操作 

 

    この操作で図３－３の表示がでます。 

 

    また、システムパラメータモードはプログラムの運転中でも操作できます。 

    この場合は、プログラムの先頭部分に ＣＡＬＬ ＄４６０ という命令を入れてください。 

    プログラムが動作していない時のシステムパラメータモードの解除は ＥＮＤ キーを押します。 

 

 

３－４ 設定手順 

 

３－４－１ ステップナンバの設定 

    図３－４にシステムパラメータモードが起動した時の表示を図示します。 

    この図の様にドットポイントの表示が左から２桁目のステップナンバ表示部にある時は 

   ステップナンバを設定できます。それ以外の位置にドットポイントが表示しているときは 

   データを設定できます。 

    左から２桁目以外にドットポイントの表示がある時（データ設定時）にドットポイントを 

    左から２桁目に表示（ステップナンバ設定）にするには ＡＤＲ キーを押します。 

    また、左から２桁目以外の位置にドットポイントを表示（データ設定）にするには 

    ＤＡＴＡ キーを押します。 

 

 

 

 

 

 

 

図３－４ ステップナンバ設定表示 

 

     図３－４の表示の様に、左から２桁目にドットポイントが表示しているときに数字キーで 

    設定したいステップナンバを入力します。このときステップナンバの表示が点滅して 

    設定中であることを表します。 ＳＴＯＲ キーを押すと確定され設定されたステップナンバを 

    表示します。また、点滅中に ＬＯＡＤ キーを押すと入力した数値が解除されます。 

 

－２０－ 

 

ナンバ設定中を表します 



３－４－２ データの設定 

    データ設定中のドットポイントの位置でそのパラメータの設定する数値の種類を判別できます。 

    図３－５より図３－９までそれぞれの表示について図示します。 

    左から２桁目にドットポイントが表示しているとき（ステップナンバ設定中）にデータ設定に 

    設定するには ＤＡＴＡ キーを押します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３－５ １０進数４バイト長データ設定の表示 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３－６ １６進数１バイト長データ設定の表示 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３－７ １６進数２バイト長データ設定の表示 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３－８ １０進数１バイト長データ設定の表示 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３－９ １０進数２バイト長データ設定の表示 

 

－２１－ 

 

１０進数４バイト長データ設定中を表します 

１６進数１バイト長データ設定中を表します 

１６進数２バイト長データ設定中を表します。 

１０進数１バイト長データ設定中を表します。 

１０進数２バイト長データ設定中を表します 



    図３－５から図３－９の表示の様に、左から２桁目以外の位置にドットポイントが表示し 

    ている状態で、設定したいデータを数字キーまたはＡ～Ｆのキーで入力します。 

    このとき、データの表示が点滅して設定中であることを表します。 

    ＳＴＯＲ キーを押すとデータが確定され記憶されます。 

    また、点滅中に ＬＯＡＤ キーを押すと入力したデータが解除されます。 

 

 

３－４－３ ステップナンバの送り戻し 

    ステップナンバ設定時、データ設定時どちらの時でも↑・↓キーでステップナンバ 

    の送り戻しができます。 

 

 

３－５ パラメータの初期化 

 

  ＜操作方法＞ 

 

   １．ＭＩＴＹ－ＳＥＲＶＯの電源を投入します。 

     プログラムが立上がり、ＱＭＣＬパラメータモードになります。 

 

   ２．キーボードの ＥＮＤ キーを押します。 

     表示の左側に数字（プログラムストップの行数）が表示されます。 

    

   ３．キーボードの ＳＴＯＲ キーを押します。 

     表示している数字が消え、左端にドットポイント（点）が表示されます。 

 

   ４．キーボードの ＯＰＴＩＯＮ → Ａ → ＣＲ キーを続けて押します。 

 

   ５．左端にドットポイントが点灯したら、 ＪＯＢ → ＣＲ のキーを続けて押します。 

     これで、本来の動作プログラムが実行されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

－２２－ 
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