
LinMot Control Type P脈波控制說明文件(以 C1100 series為例) 

1. 接線方式 

Pin.9  ：A+ ； Pin.2  ：A- 

Pin.10 ：B+ ； Pin.3  ：B- 

 

 

2. LinMot Talk 軟體設定 

2.1 Configuration of inputs 

  



2.2 Select between Step Dir(SD) or AB 

 

 

2.3 Selection of decoding 

  



2.4 Selection of direction 

 

 

2.5 Configuration of the run mode 

  



2.6 Pos Indexing Setting 設定：設定 Resolution (解析度) 及 Zero Position Offset(零點位

移量) 

*解析度如設 1um，倍率設定 1x，則輸入 1pulse實際走的距離為 1*1(decoing)=1um 

*解析度如設 250um，倍率設定 4x，則輸入 1pulse實際走的距離為 250*4(decoing)=1mm 

 
 建議設定 Start from Actual Position：若無作此設定，在 servo off期間有手動移動

LinMot，再次 servo on時會移動到之前 servo on的最終位置。 

 

  



2.7 PID的參數調整： 

*當出現共振的聲音→解決方法：FF Acceleration 調至 0 

*當出現位置穩態誤差→解決方法：調大 I Gain 

 

 

2.8 設定速度限制：設定脈波控制下最大速度及加減速的限制。 

 

  



3. I/O設定 

 

 

3.1 啟用開機自動復歸(Auto Switch On & Auto Homing) 

 

  

ParametersEasy StepsSmart Control Word Behavior 

Intf Switch On Flag BehaviorAutostart 

ParametersEasy StepsSmart Control Word Behavior 

Intf Home Flag BehaviorAutohome 



3.2 定義 I/O控制連結 Control Panel 動作 

 

 

輸入 

輸出 


