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9. 參數介紹 
9.1  BLAC-P2P 模式 參數列表 

P2P 模式參數 

參數 名稱 出廠值 下限 上限 單位 類型 字元 版本

396 P2P:位置增益調整 0 0 60000 Rpm/10cks R/W 1  

397 P2P:速度限制 0 0 0 30000 Rpm R/W 1  

400 P2P:位置設定 0 0 0 4294967296 cks R/W 2  

402 P2P:位置設定 1 0 0 4294967296 cks R/W 2  

404 P2P:位置設定 2 0 0 4294967296 cks R/W 2  

406 P2P:位置設定 3 0 0 4294967296 cks R/W 2  

408 P2P:位置設定 4 0 0 4294967296 cks R/W 2  

410 P2P:位置設定 5 0 0 4294967296 cks R/W 2  

412 P2P:位置設定 6 0 0 4294967296 cks R/W 2  

414 P2P:位置設定 7 0 0 4294967296 cks R/W 2  

416 P2P:速度限制 1 0 0 30000 Rpm R/W 1  

417 P2P:找尋原點: 模式選擇 0 0 1  R/W 1  

418 P2P:找尋原點 / 寸動 速度設定 0 0 1000 Rpm R/W 1  

424 P2P:到位脈波範圍 0 0 65535 cks R/W 1  

444 P2P:回授位置 觀測值 0 -2147483647 2147483647 cks M 2  

446 P2P:回授位置 誤差值 0 -32768 32767 cks M 1  

448 P2P:目標位置 觀測值 0 -2147483647 2147483647 cks M 2  
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11. 數位輸入端子功能選擇 
11.1  BLAC-P2P 模式- DIx 數位輸入端子功能選擇 
功能 數 位 輸 入 功  能  說  明 Version 參考章節

100 P2P: 正轉觸發 (絕對型)  

101 P2P: 反轉觸發 (絕對型)  

102 P2P: 正轉觸發 (增量型)  

103 P2P: 反轉觸發 (增量型)  

105 P2P: 指定現在位置為原點  

110 P2P: 位置選擇:位元-0  

111 P2P: 位置選擇:位元-1  

112 P2P: 位置選擇:位元-2  

120 P2P: 正轉寸動  

121 P2P: 反轉寸動  

122 P2P: 正轉找尋原點: 啟動  

123 P2P: "正轉"找尋原點: 原點信號 Home 輸入  

124 P2P: "反轉"找尋原點: 啟動  

125 P2P: "反轉"找尋原點: 原點信號 Home 輸入  

126 P2P: "正轉"極限信號 F 輸入  

127 P2P: "反轉"極限信號 R 輸入  

128 P2P: "正轉"極限信號 /F 輸入  

129 P2P: "反轉"極限信號 /R 輸入  

130 P2P: "正轉"找尋原點: 原點信號 /Home 輸入  

131 P2P: "反轉"找尋原點: 原點信號 /Home 輸入  

132 P2P: Off:速度限制=Pr.397 ; On:速度限制=Pr.416  

14.2 
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12. 數位輸出端子功能選擇 
12.1  BLAC-P2P 模式- DOx 數位輸出端子功能選擇 
功能 數 位 輸 入 功  能  說  明 Version 參考章節

120 P2P: P2P 完成(Pr.446 回授誤差 < Pr.424)  

121 P2P: P2P 未完成( Pr.446 回授誤差>Pr.424)  

122 P2P: 回授位置 >= 0  

123 P2P: 回授位置 < 0  

124 P2P: 回授位置 >= 極限位置  

125 P2P: 回授位置 <= 極限位置  

126 P2P: 找尋原點: 完成  

127 P2P: 找尋原點: 未完成  

130 P2P: 回授位置 >= Pr.414:比較位置 (絕對型)  

131 P2P: 回授位置 < Pr.414:比較位置 (絕對型)  

14.3 

 



 

14  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 
14.1  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 相關 PAR 參數說明 
14.1.1  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 相關 PAR 參數說明：找原點 

 Pr.417  找尋原點: 模式選擇 

設定值 內容 備註 

0 P2P:(正轉)找 Limit，再換方向找 Dog 

1 P2P:(正轉)尋原點找 Dog 
相關曲線：請參考 14.6 

 Pr.418  找尋原點/寸動 速度設定 

               設定找原點/寸動 啟動時的速度 

 

14.1.2  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 相關 PAR 參數說明：標準功能 
 Pr.400  P2P:位置設定 0 

 Pr.402  P2P:位置設定 1 

 Pr.404  P2P:位置設定 2 
 此參數群組，設定各組的位置。 

【注意】相關執行動作，請參考相關範例設定與曲線說明。 
 Pr.406  P2P;位置設定 3 

 Pr.408  P2P:位置設定 4 

 Pr.410  P2P:位置設定 5 

 Pr.412  P2P:位置設定 6 

 Pr.414  P2P:位置設定 7 

 

 Pr.397  P2P:速度限制 0 

 Pr.416  P2P:速度限制 1 

              此參數群組，設定各組的最高速度。 

             【注意】相關執行動作，請參考 DIx(132)設定 

 

 Pr.424  P2P:到位脈波範圍 

              設定可接受到位脈波的範圍 

             【注意】相關執行動作，請參考 DOx(120)設定 
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 Pr.396  P2P:位置增益調整 

         不同的設定值有不同的加減速曲線 

 

Pr.396=70 

Pr.397=1000 

 

Pr.396=10 

Pr.397=1000 

  

Pr.396=3 

Pr.397=1000 
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14.2  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 相關 DIx 數位輸入 
14.2.1  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 相關 DIx 數位輸入：找原點 

 DIx _ Select  122，P2P: 正轉找尋原點: 啟動 

 DIx _ Select  123，P2P: "正轉"找尋原點: 原點信號 Home 輸入 

 DIx _ Select  130，P2P: "正轉"找尋原點: 原點信號 /Home 輸入 

                    當執行 DIx(122)功能，驅動器執行觸發正轉找原點， 

直到 DIx(123)輸入或 DIx(130)的條件成立，馬達依模式動作停止。 

                   【注意】屬於上升緣觸發，觸發時間 30ms 成立。 

                           正反向原點的輸入，不可同時使用。 

 

 DIx _ Select  124，P2P: 反轉找尋原點: 啟動 

 DIx _ Select  125，P2P: "反轉"找尋原點: 原點信號 Home 輸入 

 DIx _ Select  131，P2P: "反轉"找尋原點: 原點信號 /Home 輸入 

                    當執行 DIx(124)功能，驅動器執行觸發反轉找原點， 

直到 DIx(125)輸入或 DIx(131)的條件成立，馬達依模式動作停止。 

                   【注意】屬於上升緣觸發，觸發時間 30ms 成立。 

                           正反向原點的輸入，不可同時使用。 

 

※ 14.2.2  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 相關 DIx 數位輸入：標準功能 
 DIx _ Select 073，cmd 正轉/激磁 

                        當選擇此功能，驅動器啟動伺服激磁。 

 

 DIx _ Select  100，P2P: 正轉觸發 (絕對型) 

 DIx _ Select  101，P2P: 反轉觸發 (絕對型)  

            當選擇此功能，馬達執行【絕對位置】觸發，正轉或反轉到指定的位置。 

                  【注意】屬於上升緣觸發，觸發時間 30ms 成立。 

               

 DIx _ Select  102，P2P: 正轉觸發 (增量型)  

 DIx _ Select  103，P2P: 反轉觸發 (增量型)  

                   當選擇此功能，馬達執行【增量位置】觸發，正轉或反轉到指定的位置 

                  【注意】屬於上升緣觸發，觸發時間 30ms 成立。 

 

 DIx _ Select  105，P2P: 指定現在位置為原點 

            當選擇此功能，把馬達現在的位置當做原點 

                   【注意】屬於上升緣觸發，觸發時間 30ms 成立。 
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 DIx _ Select  110，P2P: 位置選擇:位元-0 

 DIx _ Select  111，P2P: 位置選擇:位元-1 

 DIx _ Select  112，P2P: 位置選擇:位元-2 

                     以上三組功能是用來作為 8 段預設 P2P-位置選擇開關。 

                     在 P2P-位置設定 0 ~ P2P-位置設定 8，以數位輸入開關切換。 

      P2P-位置設定 0 ~ P2P-位置設定 8 的控制方式如下表: 

參數 
位置選擇 

來源組別 

位置選擇 2 

DIx(112) 

位置選擇 1 

DIx(111) 

位置選擇 0 

DIx(110) 
附 註 

400 位置設定 0 0 0 0 

402 位置設定 1 0 0 1 

404 位置設定 2 0 1 0 

406 位置設定 3 0 1 1 

408 位置設定 4 1 0 0 

410 位置設定 5 1 0 1 

412 位置設定 6 1 1 0 

414 位置設定 7 1 1 1 

0：DI 沒有動作

1：DI 有動作 

 

 DIx _ Select  120，P2P: 正轉寸動 

 DIx _ Select  121，P2P: 反轉寸動 

            當選擇此功能，將執行正向或反向寸動運轉 

                  【注意】當正轉寸動以及反轉寸動同時成立時，以正轉寸動為主。 

 

 ???DIx _ Select  126，P2P: "正轉"極限信號 F 輸入 

 ???DIx _ Select  128，P2P: "正轉"極限信號 /F 輸入 

                      正轉極限信號輸入 

                     【注意】正反向極限的輸入，不可同時使用。 

 

 ???DIx _ Select  127，P2P: "反轉"極限信號 R 輸入 

 ???DIx _ Select  129，P2P: "反轉"極限信號 /R 輸入 

                           反轉極限信號輸入 

                     【注意】正反向極限的輸入，不可同時使用。 

 

 DIx _ Select  132，P2P: Off:速度限制=Pr.397 ; On:速度限制=Pr.416 

            當選擇此功能啟動時，馬達依照 Pr.397 所設定的最高速度運轉到位 

            當選擇此功能關閉時，馬達依照 Pr.416 所設定的最高速度運轉到位 

                   【注意】當此功能未設置時，程式以 Pr.397 為主要速度限制。 
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14.3  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 相關 DOx 數位輸出 
14.3.1  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 相關 DOx 數位輸入：找原點 

 DOx _ Select  120，P2P: P2P 完成(Pr.446 回授誤差< Pr.424)  

 DOx _ Select  121，P2P: P2P 未完成( Pr.446 回授誤差>Pr.424)  

                     馬達位置與目標位置誤差< Pr.424 DOx(120)，產生輸出 

                          馬達位置與目標位置誤差> Pr.424 DOx(121)。產生輸出 

 

 DOx _ Select  122，P2P: 回授位置 >= 0 

 DOx _ Select  123，P2P: 回授位置 < 0 

                     DOx(122)  Pr.444：P2P:回授位置 觀測值 > = 0，產生輸出 

                     DOx(123)  Pr.444：P2P:回授位置 觀測值 <  0，產生輸出 

  

 DOx _ Select  124，P2P: 回授位置 >= 極限位置 

 DOx _ Select  125，P2P: 回授位置 <= 極限位置 

                     DOx(124)  Pr.444：P2P:回授位置 觀測值 > =極限位置，產生輸出 

                     DOx(125)  Pr.444：P2P:回授位置 觀測值 < =極限位置，產生輸出 

 

 DOx _ Select  126，P2P: 找尋原點: 完成 

 DOx _ Select  127，P2P: 找尋原點: 未完成 

                     DOx(126)  P2P: 找尋原點: 完成時，產生輸出 

                     DOx(127)  P2P: 找尋原點: 未完成時，產生輸出 

 

 DOx _ Select  130，P2P: 回授位置 >= Pr.414:比較位置 (絕對型) 

 DOx _ Select  131，P2P: 回授位置 < Pr.414:比較位置 (絕對型) 

                     DOx(130)  Pr.444：P2P:回授位置 觀測值> = Pr.414:比較位置，產生輸出 

                          DOx(131)  Pr.444：P2P:回授位置 觀測值<  Pr.414:比較位置，產生輸出 

 



 

 

14.4  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 示意圖 
14.4.1  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 接線方塊示意圖 

 

P2P: 正轉找尋原點: 啟動 

P2P: "正轉"找尋原點: 原點信號Home輸入

P2P: 正轉觸發 (增量型) 

DI4(123) 

DI5(102) 

DI3(122) 

P2P: 反轉觸發 (增量型) DI6(103) 

Encoder Input 
 BLAC-P2P 增量型 

 

To Encoder

Cmd-正轉/激磁 
DI8(073) 

G24 

 

P2P: 正轉找尋原點: 啟動 

P2P: "正轉"找尋原點: 原點信號Home輸入

P2P: 正轉觸發 (絕對型) 

DI4(123) 

DI5(100) 

DI3(122) 

P2P: 反轉觸發 (絕對型) DI6(101) 

Encoder Input 
 BLAC-P2P 絕對型 

 

To Encoder

Cmd-正轉/激磁 
DI8(073) 

G24 
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14.4.2  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 內部功能方塊示意圖 

  

 

 

 

DIx(122)：Search Home Start 

DIx(123)：Home Sensor Input 

 

 User Set command 

Actual Command 

Pr.278 Select Speed Source Mode  

Pr.278 =4 P2P Mode 

Pr.278 =0  
Speed/Mode

DIx(110)：Position-SW0 

DIx(111)：Position-SW1 

DIx(120)： P2P FWD Jog 
DIx(121)： P2P REV Jog 

Pr.396：P2P PositionSERVO-GAIN 

Pr.416：P2P Speed Limit-1

Pr.397：P2P Speed Limit-0

Pr.400：P2P Length-0

P2P Position Setting

Pr.414：P2P Length-7

        To
DIx(112)：Position-SW2 

DIx(102)：P2P Incremental Trigger 

DIx(073):Servo-On 

DIx(132)：Speed Limit switch
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14.5  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 建議設定範例 
設定前注意事項： 

 驅動器端必需已可以順利進入閉迴路控制，並正常以速度模式，運轉馬達。 

 P2P 模式屬於位置模式，故 P2P 位置增益必須做適當調整，建議 Pr.396 先設定 10，再作適當調整。 

 Pr.278：驅動器模式選擇=4：BLAC-P2P，並啟動重置復歸，進入 P2P 點對點模式。 

 

14.5.1  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 範例：找原點 
 設定 Pr.418=200    設定找尋原點 / 寸動 速度。 

 設定 Pr.61=122     設定 DI1=P2P-正轉找尋原點: 啟動。 

 設定 Pr.62=123     設定 DI2=P2P-"正轉"找尋原點: 原點信號 /Home 輸入。 

 設定 Pr.68=73     設定 DI8 = Cmd-激磁。 

 設定 Pr.53=1.00      設定加速斜率。 

 設定 Pr.54=1.00     設定減速斜率。 

    設定完成後，請執行重置復歸。 

    啟動 DI8      驅動器進入激磁狀態。 

    觸發 DI1      驅動器觸發 P2P-啟動尋找原點。 

    驅動器依據加減速群組設定，運轉中⋯  

    等待 DI2：P2P-原點信號輸入，完成找尋原點動作。    

 

14.5.2  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 範例：P2P 觸發增量式距離 
 設定 Pr.397=100    設定速度限制。 

 設定 Pr.400=1024    設定位置。 

 設定 Pr.61=105     設定 DI1=指定現在位置為原點。 

 設定 Pr.62=102     設定 DI2=正轉觸發 (增量型)。 

 設定 Pr.68=73     設定 DI8 = Cmd-激磁。 

   設定完成後，請執行重置復歸。 

    啟動 DI8      驅動器進入激磁狀態。 

    觸發 DI1      驅動器設置現在位置為原點。 

    觸發 DI2      驅動器觸發 P2P 觸發行程 1024 cks。 

 

14.5.3  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 範例：P2P 觸發絕對式距離 
 設定 Pr.397=100    設定速度限制。 

 設定 Pr.400=1024    設定位置。 

 設定 Pr.61=105     設定 DI1=指定現在位置為原點。 

 設定 Pr.62=100     設定 DI2=正轉觸發 (絕對型)。 

 設定 Pr.68=73     設定 DI8 = Cmd-激磁。 

   設定完成後，請執行重置復歸。 

    啟動 DI8      驅動器進入激磁狀態。 

    觸發 DI1      驅動器設置現在位置為原點。 

    觸發 DI2      驅動器觸發 P2P 觸發行程 1024 cks。 
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14.5.4  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 範例：P2P 寸動運轉 
 設定 Pr.418=500    設定找尋原點 / 寸動 速度。 

 設定 Pr.61=120     設定 DI1= P2P-正轉寸動。 

 設定 Pr.62=121     設定 DI2= P2P-反轉寸動。 

 設定 Pr.68=73     設定 DI8= Cmd-激磁。   
 設定 Pr.53=1.00     設定加速斜率。 

 設定 Pr.54=1.00     設定減速斜率。 

    設定完成後，請執行重置復歸。 

    啟動 DI8      驅動器進入激磁狀態。 

    啟動 DI1      驅動器執行 P2P-正轉寸動  

                OR 

    啟動 DI2      驅動器執行 P2P-反轉寸動 

 



 

14.6  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 模式動作曲線說明 
14.6.1  BLAC-P2P 模式：標準型點對點 原點曲線說明 

14.6.1.1 原點曲線：標準加減速斜率 / S 曲線 

Pr.53 

- Pr.418

+ Pr.418

Pr.53  Pr.54 Pr.54  

 Pr.56 

Pr.55 

Pr.57 

Pr.58 

 
 Pr.418  原點/寸動 最高速度 

 Pr.53  原點/寸動 加速斜率設定 

 Pr.54  原點/寸動 減速斜率設定 

 Pr.55  原點/寸動 S 曲線 T1(加速開始)設定 

 Pr.56  原點/寸動 S 曲線 T2(加速結束)設定 

 Pr.57  原點/寸動 S 曲線 T3(減速開始)設定 

 Pr.58  原點/寸動 S 曲線 T4(減速結束)設定 

  P2P 模式：原點曲線只依據加減速設定，執行動作曲線。 
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14.6.1.2 原點模式：正轉找 Limit，再換方向找 Dog 

DIx(126): Limit Input

DIx(123): Home Sensor Input 

 
 

 

 
14.6.1.3 原點模式：正轉尋原點找 Dog  

DIx(123): Home Sensor Input 
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