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1 注意事項與責任

本文件及範例所包含文字檔、PLC程式、機器可執⾏程式（MPF、SPF、…）、電路

圖，可能與使⽤者實際使⽤不同，使⽤者可能需要先對相關程式做修改和調整，才能

將其⽤於測試。本範例的作者和擁有者對於該程式的功能性和相容性不負任何責任，

使⽤該範例程式的風險完全由使⽤者⾃⾏承擔。由於它是免費的，所以不提供任何擔

保，錯誤糾正和熱線⽀援。

對於在使⽤中發⽣的⼈員、財產損失本公司不承擔任何責任，由使⽤者⾃⾏承擔風

險。

以上聲明內容的最終解釋權歸⻄⾨⼦股份有限公司所有，後續內容更新不做另⾏通

知。
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2 功能概述

當機構上有些情況必須考慮正向或負向移動⾄固定位置， 必須要有個別不同的補償

值，可使⽤此選配做誤差補償。
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3 功能需求

3.1 參考系統版本

• V4.7+SP6

3.2 其他需求

• Bidirectional compensation  :  6FC5800-0AM54-0YB0

• 或 Sag compensation : 6FC5800-0AM55-0YB0
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4 注意事項

4.1 注意事項

此技術功能的說明及範例僅提供參考，使⽤者必須考慮實際機器的安全狀態作測試。

使⽤者必須承擔功能測試及最後結果的責任。
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5 模組使⽤步驟

5.1 設定補償的初始條件

a. Setup NC Leadscrew error Axis + / Axis - ( 選⾄須要的補償軸 )

Configuration
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b. 選擇補償的形式 : Bidirectional ( CEC )

負向補償表的序號 : 1 ( 依實際機器的使⽤狀況編序 )

正向補償表的序號 : 2 ( 依實際機器的使⽤狀況編序 )

 Change config.
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c. 輸入起始機械座標值 : xx 終點機械座標值: xx 間隔距離 : xx Activate
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d.  OK ( NC 系統⾃動重開機 )



 

第9頁

e. 依實際機器狀況輸入補償值 :

Exp. 機械座標 10 : 正向移⾄ 10 時補償 0.003mm，負向移⾄ 10 時補償

0.002mm。輸入數值後 按 Activate 軟鍵 ⽣效補償值
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5.2 驗證控制器上⽣效的補償值應⽤範例

a. 伺服軸已回過機械原點

b. 相關參數是否⽣效 :

MD32710 $MA_CEC_ENABLE = 1  ( 功能⽣效 )

MD32711 $MA_CEC_SCALING_SYSTEM_METRIC = 1 ( 0 : 英制 1 : 公制 )

MD32720 $MA_CEC_MAX_SUM = 1 mm ( 容許最⼤補償值 )

MD32730 $MA_CEC_MAX_VELO =10% ( 補償的移動速度: MD32000 的百

分比 )

SD41300[ x] $SN_CEC_TABLE_ENABLE =1 ( 相對應的補償表⽣效 )
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c. Diagnostics Axis Diag. Service Axis Axis + /Axis – ( 切⾄檢查的軸

畫⾯ )

正向移動時補償值 : 0.003

負向移動時補償值 : 0.002
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6 版本紀錄

版本 ⽇期 作者 附註

V1.0 2019.01.23 Charles Chiu


