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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000

设定手册

AZ系列 多轴驱动器
DC电源输入 MECHATROLINKⅢ对应

对应上位：KEYENCE 
KV-7500 KV-XH04ML
利用KV Studio Ver.9进行设定

针对使用AZD4A-KM3的连接以及简单动作进行说明
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000

(1)在构筑实际系统时，请务必确认构成系统的各机械，各装置的规格。并有余地地对其规格和
性能进行使用。另外，为了将发生事故时的危险性降到最低，请进行安全回路设计等的安全
对策。

(2)为了能安全使用系统，请事先准备好构成系统的各机械，各装置的操作手册和说明书。请在
确认好包括「安全注意事项」，「使用须知」等注意事项后进行操作。

(3)请顾客自行确认系统应当适用的规格/法规。

(4)未得到东方马达中国总公司的许可，禁止对本资料的一部分或全部进行复写，翻印，再分发。

(5) 本资料记载内容为2019年6月的信息。因改善内容等需要，我司会无预告对本资料的内容进
行变更。

(6)本资料只记载了到机器通讯成立为止的操作顺序。未记载关于机械的个别操作，设置以及接
线方法的相关内容。

关于通讯连接顺序以外的内容，请参阅该产品说明书，或直接向厂家进行咨询。

注意事項
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000
系统构成

PC连接电缆线

KV STUDIO

MECHATROLINKⅢ
通信电缆线

AZD4A-KM3

項目 品名

CPU KV-7500
（KEYENCE社）

MECHATROLINKⅢ模块
KV-XH04ML  

版本Ver.1.000以后
（KEYENCE社 ）

设定软件 KV STUDIO KV-HG9
（KEYENCE社 Ver. 9.00以后）

AZ多轴驱动器 AZD4A-KM3
MECHATROLINKⅢ通信电缆线

（1ｍ）
SV2-L1A

（KEYENCE社）
AZ电动机（共4台） AZ系列（详见下一页）

AZ连接电缆线 1m （4条） CC010VZFA/CC010VZ2FA 

KV-7500
KV-XH04ML

AZ 电动机例

构成品一览

CC010VZFA/CC010VZ2FA

http://ord.yahoo.co.jp/o/image/SIG=12kt8uub5/EXP=1347444030;_ylt=A3JuNG..C09QUOIADSmU3uV7;_ylu=X3oDMTBhaTVyaTNoBHZ0aWQDSVMwMDE-/*-http:/www.dospara.co.jp/5goods_pc/img/note_pic/altemis_tc/1.jpg
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000
系统构成

KV-7500 KV-XH04ML

AZD4A-KM3
站地址（STATION No.）. X10、X1
(出厂设定: X10：0 X1：3)

通讯线电缆 DC24V

AC220V

PC
(已安装KV STUDIO Ver.9G)

DGM85R-AZAK DR28T2.5BC03-AZAKL-PAZM46AKAZM24AK

*站地址（STATION No.）0～2(00h～02h)和240～255（F0h ～ FFh）不能使用，请从3开始设置，否则会出现异常警报。
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000
打开KV Studio 新建程序

输入任意的文件名称，然后
选择KV-7500,
点击OK
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000
单元配置设定
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000
单元配置设定

选择对应的PLC 模块【KV-XH04ML】
进行配置
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000单元配置设定
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000
单元配置设定

备注：分配继电器编号，若只有一个模块，继电器编号会默认自动分配，可不执行这一步骤，
若多个模块，需要进行该步骤操作，否则可能发生冲突警报。

自动分配以下编号
KV-7500场合
首DM 编号：DM10300
手继电器编号：R34000
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000
轴构成设定

设定通讯周期
AZ多轴驱动器仅能设定下
列通讯周期

参考AZD4A-KM3目录资料
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000
轴构成设定
以建立4轴AZ电机为例，「双击」步进电动机，重复4次
操作，建立4个电机轴。
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000
轴构成设定
从轴1到轴4进行「站地址」和「扩展地址」的设定，站地址需要与多
轴驱动器的STATION NO.对应（出厂设定∶3）

如4轴时（3-3H）
站地址设定：「3」
扩展地址： 「0」→「3」

*扩展地址请从0开始，按从小到大的顺序设定，
NG例：1、2、3、4
NG例：0、2、3、1
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000轴构成设定
轴构成设定后，弹出来进行坐标变换的对话框，请单击「是」。
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000

若不小心点击取消，可以从系列页面调取；
1、先将坐标单位修改为机构的单位：deg、mm等；

2、点击下列按钮即可。

补充1
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000依次对各轴坐标转换计算的设定
如果设定坐标变换，需在[高级设定]中设定电机的分辨率和电子减速机（需与电机匹配一致）。
（如多轴驱动器出厂默认为分辨率10000，减速比1：1）
根据实际电机轴情况设定动作环境之后（如轴1为标准型马达时），选择「执行计算」。

AZ系列出厂默认分辨率
为10000
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000

「执行计算」完成，会显示如下结果，以及坐标转换为分子分母的形式。

计算结果含义
表示电机每旋转1度，PLC对应的脉冲数，
后续PLC会自动计算，不需要再手动设
定脉冲数，同时由于很多时候为无尽小
数，转换为分数的形式显示在轴控制设
定。

坐标转换计算的设定
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000

根据4轴马达的基本规格，逐一完成4轴马达的坐标设定，设定完成，执行映射设定。

坐标转换计算的设定
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000

将检测系统修改为「ABS」

*(注)如果使用绝对功能请在以下的范围使用（AZ系列的绝对检测范围）。
□42mm以上∶1800rev
□28mm以下∶900rev

轴构成设定
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000PLC传输

*建议选择以PROGRAM的模式传输
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000
通讯传输

通讯正常建立后，LED状态如下
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000试运行
修改为监控器模式，从项目中单击「KV-XH04ML」，选择试运转。
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000试运行
例子：进行「轴1」的试运转。
轴选择后，执行点击「强制动作使能」和「强制伺服ON」。
2者选择后，电动机才会呈现励磁状态。

◎JOG运行
点击「负方向」或「正方向」，电动机旋转。

◎寸动运行
点击「负方向」或「正方向」，电动机开始
以单位移动量旋转。（初始值1度或1PLS）
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000
原点返回方式及设定

进行原点返回运行。在这里，将原点复归方法修改为「数据设定」。
使用数据设定时，可在无外部传感器的情况下，也可设定原点。
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000原点设定
将数据进行「PLC传输」后，打开试运行页面，在电机轴为FREE状态时，手动旋转
至想要设定为原点的位置后，在通过「原点复归」把此位置设定为原点的操作。

具体操作如下：

1、点击「强制伺服ON解除」按钮
后，电机励磁会被切换为OFF，电
机轴为FREE状态。

2、旋转至想要设定为原点的位置后，
点击「强制动作使能」和「强制伺服
ON 」按钮，对电机进行励磁。

3、然后，在点击「原点复归」 。
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000原点设定

当前位置即被设为原点。

*如果有摩擦负载等外力施加到电机轴或电机在伺服ON时
的励磁状态发生变化等，当前坐标可能不为0。

*
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000原点复归

原点确定后，当前绝对式坐标生成；此处反馈位置即为AZ电动机的当前
检测位置；通电情况下最大坐标可显示32bit的坐标。

KV STUDIO 画面

MEXE02 画面



27

AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000

使用旋转工作台，在0～360°内进行坐标管理。工作台如果旋转1周，如
何将坐标清零？

将「轴控制设定中」的「单位坐标转换」一栏中《360 度显示》修改为：“是”即可。

*设定时，请务必使用我司的软件MEXE02和基恩士公司的KV STUDIO修改电子减速机的设定。如果不更改
电子减速机的设定，进行单方向连续运行，在重新接通电源后，可能出现原点位置偏移。
请按下列电子减速机A、B进行设定。

补充2

电动机分辨率

[step/rev] [step/rev] 16进制显示

1 625 512 8192 8192 00002000h

3.6 1125 1024 9102.22 32768 00008000h

5 3125 2048 6553.6 32768 00008000h

7.2 1125 1024 9102.22 65536 00010000h

9 5625 4096 7281.78 65536 00010000h

10 3125 2048 6553.6 65536 00010000h

15 9375 8192 8738.13 131072 00020000h

18 5625 4096 7281.78 131072 00020000h

20 3125 2048 6553.6 131072 00020000h

30 9375 8192 8738.13 262144 00040000h

36 5625 4096 7281.78 262144 00040000h

50 15625 8192 5242.88 262144 00040000h

100 15625 8192 5242.88 524288 00080000h

减速比 电子减速机A 电子减速机B
机构旋转1圈的分辨率
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例：例如轴3使用我司DG旋转平台时（减速机18）进行设定。

电动机分辨率

[step/rev] [step/rev] 16进制显示

1 625 512 8192 8192 00002000h

3.6 1125 1024 9102.22 32768 00008000h

5 3125 2048 6553.6 32768 00008000h

7.2 1125 1024 9102.22 65536 00010000h

9 5625 4096 7281.78 65536 00010000h

10 3125 2048 6553.6 65536 00010000h

15 9375 8192 8738.13 131072 00020000h

18 5625 4096 7281.78 131072 00020000h

20 3125 2048 6553.6 131072 00020000h

30 9375 8192 8738.13 262144 00040000h

36 5625 4096 7281.78 262144 00040000h

50 15625 8192 5242.88 262144 00040000h

100 15625 8192 5242.88 524288 00080000h

减速比 电子减速机A 电子减速机B
机构旋转1圈的分辨率

补充2
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注意
驱动器的出厂时设定中，“循环设定”（wrap setting）参数设为无效。
和定位・运动单元组合使用时，不能把“循环设定”（wrap setting）参数设为有效。
设定为有效时，如果超过循环坐标范围会发生“指令脉冲异常”警报。
请不要通过我司支援软件MEXE02修改“循环设定”（wrap setting）参数的设定，请
使用初始值。

补充2
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AZ多轴_M3_KEYENCE_KV7000

改订记录 内容
2019/6 添加补充2关于电子减速机数值设定
2019/8 添加利用KV Studio Ver.9进行原点设定的方法

若有疑问，请随时与我司联系。
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