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前言 
 

本次承蒙采用 AC 伺服驱动器＜VPH 系列＞，特此致谢。 

本说明书就 AC伺服驱动器＜VPH系列＞的 STO选配进行说明。 

请结合 VPH系列驱动器主体的使用说明书使用。 

 

术语定义 
 

本使用说明书的正文中，若无特别指明，采用以下术语来表述。 

使用术语 术语内容 

本说明书 VPH Series STO 选配使用说明书 

驱动器、本驱动器 本公司 AC伺服驱动器(VPH 系列) 

HA 类型 VPH驱动器 I/O规格 

HB 类型 VPH驱动器 SSCNETⅢ(/H)规格 

HC 类型 VPH驱动器 CC-Link规格 

HD 类型 VPH驱动器 EtherCAT规格 

HE 类型 VPH驱动器 MECHATROLINK-Ⅲ规格 

马达 
本公司τ盘式马达（ND-s系列、HD-s系列、DD-s系列） 

本公司τ直线马达 等 

VPH DES VPH Data Editing Software(VPH专用编辑软件) 

P*** 参数编号（"***"表示 3位数的数字） 

STO Safe Torque Off 

STO 功能 切断向伺服马达供电的安全功能 

安全相关部 涉及安全的电气控制系统 

非安全相关部 安全相关部以外 

本功能 STO功能 

 

 



 

 

 

安全方面的注意事项 
 

在使用本说明书前，请务必仔细阅读 AC伺服驱动器＜VPH系列＞使用说明书的“安全方面的注意事项”。 

本说明书中表示安全注意事项时，使用以下记号。 

危险 
 

预想在错误使用时有可能导致危险状况，致使人员死亡或者受重伤的情况。 

 

注意 

 

预想在错误使用时有可能导致危险状况，致使人员受中度伤害或轻伤，以及

物理方面的损害发生的情况。 

另外，记载为 注意的事项，根据状况也有可能导致重大的结果。任何一项中

都记载有重要的内容，所以请务必遵守。 

 

禁止 
 

表示禁止(不得做)。 

 

强制 
 

表示强制(不得不做)。 

 



 

 

目 录 
 

第 1 章 概要 ................................................................................................. 1-1 

1‐1 关于 STO 功能 ................................................................................................. 1-1 
1‐1‐1 对应标准 ............................................................ 1-1 
1‐1‐2 型号 ................................................................ 1-1 

1‐2 安全方面的注意事项........................................................................................ 1-1 

第 2 章 输入输出信号 ................................................................................... 1-1 

2‐1 插座................................................................................................................. 1-1 
2‐1‐1 STO 功能用插座 CN5 ................................................. 1-1 

2‐2 输入输出界面 .................................................................................................. 1-1 
2‐2‐1 安全输入信号 1／2 ................................................... 1-1 
2‐2‐2 监控器输出信号 ...................................................... 1-1 

第 3 章 ＳＴＯ动作 ...................................................................................... 1-1 

3‐1 安全输入信号（SF1*／SF2*） ....................................................................... 1-1 
3‐1‐1 基于安全输入信号的驱动信号的切断信号 ................................ 1-1 
3‐1‐2 STO 动作状态 ........................................................ 1-1 
3‐1‐3 使用方法 ............................................................ 1-1 

3‐2 监控器输出信号（EDM） ............................................................................... 1-1 
3‐2‐1 概要 ................................................................ 1-1 
3‐2‐2 动作 ................................................................ 1-1 

3‐3 主体显示和状态显示............................................................................................ 1-1 
3‐3‐1 主体显示 ............................................................ 1-1 
3‐3‐2 状态显示 ............................................................ 1-1 
3‐3‐3 输入输出信号状态显示 ................................................ 1-1 

3‐4 与 STO 动作相关的本驱动器的动作 ................................................................. 1-1 
3‐4‐1 制动输出信号（BRK） ................................................ 1-1 
3‐4‐2 制动动作延迟时间（P658） ........................................... 1-1 
3‐4‐3 主电源切断异常动作规格选择（P121） ................................. 1-1 
3‐4‐4 EMG 信号制动停止后伺服 OFF 延迟时间（P633） ....................... 1-1 
3‐4‐5 动态制动 ............................................................ 1-1 
3‐4‐6 偏差清除 ............................................................ 1-1 

3‐5 异常检测 ......................................................................................................... 1-1 
3‐5‐1 安全输入时机异常 .................................................... 1-1 
3‐5‐2 动作过程中安全输入异常 .............................................. 1-1 

第 4 章 连接示例 .......................................................................................... 1-1 

4‐1 安全设备的连接示例............................................................................................ 1-1 
4‐2 多轴使用时的连接示例 ........................................................................................ 1-1 

 





概要 

1-1 

概
要 

第1章 概要 
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1‐1 关于 STO功能 
 

本功能是用来切断向本驱动器上所连接的伺服马达供电的安全功能（Safe Torque Off：STO）。预想的使用

情形是用来预防意外启动引发的事故。 

 

1‐1‐1 对应标准 
本驱动器对应以下安全标准。 

项目 标准 

安全功能 STO（IEC/EN61800-5-2） 

安全性能 EN ISO13849-1 Cat3 PL e 

EN61508 SIL3 

 诊断范围（DC）：90% 
 危险侧故障率（PFH）：1.00×10-8 ～ 1.00×10-7 
 平均故障发生率（PFD）：1.00×10-4 ～ 1.00×10-3 

 

 

1‐1‐2 型号 
本功能是 AC伺服驱动器＜VPH系列＞的选配功能。有无安装本功能，通过以下型号的⑨来体现。 

 

NCR－ ①  ②  ③  ④  ⑤ － ⑥ － ⑦  ⑧  ⑨ － ⑩ 

 

编号 项目 显示 内容 

① 系列名 H VPH系列 

② 功能类别 － ※1 

③ 输入电源规格 － 

④ 输出容量 － 

⑤ 硬件规格 － 

⑥ 软件类别 － 

⑦ 模拟选配 － 

⑧ 绝对位置补偿选配 － 

⑨ STO选配 
0 无 

1 有 

⑩ 特殊规格 － ※1 

 

 

1‐1‐3 附属品 
产品交货时，请确认以下内容。 

① 贵方订购的产品是否有错？(型号、输出额定值等) 

② 下图中作为附属品的短路插头：DZ02B008DC1(JAE制)或相当品是否已与 CN5连接？ 

 

 

 

 

如有不足的地方、损伤等，请立即向本公司营业担当联系。 

 

                             

※1 有关显示及内容，请参照所使用的 VPH系列的使用说明书。 
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1‐2 安全方面的注意事项 
 

危险 

强制 

 使用本功能时，为了确认已满足作为系统的安全要求

事项，请务必在系统上实施风险评估。 
 本功能是切断向马达供电的功能，并非停止马达的功

能。请设计系统，以免在马达动作中本功能启动时发

生危险。 
 请对安全电路使用符合安全标准的设备。 
 本功能动作中马达因外力而运动时，请另行实施制动

等安全对策。 
 动态制动及制动信号输出不是安全相关部。请确认在

本功能动作时即使动态制动及制动信号输出发生故障

也不会成为危险状态。 
 系统启动时或更换本驱动器时，请务必实施本功能的

动作确认。 
 请定期实施本驱动器及本功能的动作确认。在确认发

生故障时，请查清原因并采取对策。 

恐会导致人身事故。 

强制 
 本功能是电性地切断向马达供电的功能。因此，在进

行本驱动器和马达的保养时，请务必切断向本驱动器

供电。 
恐会引起触电。 

禁止 

 在本驱动器故障时，马达会在电角最大 180 度（直线

马达时为极对间距离的 1/2）的范围内运动。请只在此

动作不会成为危险状态的用途中使用。 
 监控器输出信号（EDM）不是安全输出。请勿用于故

障监视功能以外的用途。 

恐会导致人身事故。 
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第2章 输入输出信号 
 

 

 

 

 



输入输出信号 

1-2 

输
入
输
出
信
号 

2‐1 插座 
 

2‐1‐1 STO功能用插座 CN5 
(a) 插座规格 

使用插座（插塞）：DZ02R008NC1R400（JAE）或相当品 

适合线缆侧插座(锡焊插头)：2013595-1（Tyco Electronics）或相当品※2 

 

(b) 销排列 

下图为从结合部看主体侧插座的排列。 

 
 

编号 信号记号 信号名称 

1 NC 未连接(预留完毕) 

2 NC 未连接(预留完毕) 

3 SF1*_RET 安全输入信号 1（返回） 

4 SF1* 安全输入信号 1 

5 SF2*_RET 安全输入信号 2（返回） 

6 SF2* 安全输入信号 2 

7 EDM - 监控器输出信号用（返回） 

8 EDM + 监控器输出信号用 

 

注意 

 请勿在信号记号“NC”的部位配线。否则会导致本驱动器及本功能故障。 

 

(c) 配置 

本插座位于 CN2 与 CN3 之间。请在拆除附属的短路插头后使用。（下图为 VPH-HA 系列 200V/400W 驱

动器的情形。） 

 

                             

※2 本公司提供插座组件及对应线缆。详情请参阅“TI-14310* VPH Series Option 使用说明书”。 
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2‐2 输入输出界面 
 

2‐2‐1 安全输入信号 1／2 
(a) 信号记号 

 安全输入信号 1：SF1*, SF1*_RET 
 安全输入信号 2：SF2*, SF2*_RET 

 

(b) 等效电路 

 
 

(c) 电气规格 

项目 内容 

绝缘方式 光电耦合器绝缘 

使用电压范围 DC10.2～26.4V 

脉动率 5%以内 

额定输入电流 DC12V: 大约 2.5mA 

DC24V: 大约 5.0mA 

输入电阻 大约 4.7kΩ 

 请对触点使用微小电流开闭用继电器或者集电极开路输出的晶体管。 
 将触点关闭时设为 ON。 
 将触点打开时设为 OFF。 

 

SF1* 

SF2* 

SF1*_RET 

SF2*_RET 

b 触点 

驱动器 
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2‐2‐2 监控器输出信号 
(a) 信号记号 

 EDM+, EDM– 
 

(b) 等效电路 

 
 

(c) 电气规格 

项目 内容 

绝缘方式 光电耦合器绝缘 

最大负载电压 DC30V 

最大负载电流 50mA/1 点 

漏电流 0.1mA 

饱和电压 1.0V以下 

 将端子间导通时设为 ON。 
 将端子间开启时设为 OFF。 

 

注意 

 监控器输出信号为非安全相关部。不适用安全标准。 

 

 

驱动器 

外部设备 
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3‐1 安全输入信号（SF1*／SF2*） 
 

3‐1‐1 基于安全输入信号的驱动信号的切断动作 
STO 动作通过安全输入信号切断向功率模块传递驱动信号，停止向马达供电。 

在马达停止时使用，预想的用途是用来预防意外启动引发的事故。 

 

 
 

安全输入信号的状态为“OFF”时，驱动信号被切断。※3※4 

安全输入信号 1／2的状态 至功率模块的 

驱动信号传递状态 SF1* SF2* 

ON ON 通常 

OFF ON 切断 

ON OFF 切断 

OFF OFF 切断 

 

请在 5ms以上切实地切断安全输入信号。※5 

此外，在从安全输入信号成为 OFF 后至驱动信号的传递被切断为止，最多会有 5ms的延迟。 

 
 

 

                             

※3 只要安全输入信号 1或安全输入信号 2的任何一方成为 OFF，驱动信号就会被切断，请设计两方的安全输

入都 OFF的系统。 

※4 在没有连接安全电路就在本驱动器上驱动马达时，需要专用的短路插头（NCR-XBJ6A）。详情请参阅

“TI-14310* VPH Series Option使用说明书”。 

※5输入到安全输入信号的测试脉冲要设定为 1ms以下。 

VPH 驱动器 

电源 

控制电路 

驱动信号 
STO 功能电路 

功率模块 

切断 

马达 

切断 

切断 

5ms以上 

5ms以下 

安全输入信号 

通常 驱动信号传递状
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3‐1‐2 STO动作状态 
将安全输入信号 STO动作的状态作为“STO 动作状态”来表示。 

 

STO动作状态 说明 

通常状态 
系安全输入信号 1/2 两方都 ON，驱动器可进行通常运转的状

态。 

STO状态 
系因 STO动作，驱动信号已被切断的状态。 

安全输入信号 1/2的任何一方或其两方都已 OFF。 

TOF状态 

（扭矩 OFF状态） 

系从 STO 状态恢复时（将安全输入信号 1/2 两方都恢复至 ON

时），SON信号 ON（使用上位控制器时伺服 ON）的状态。 

在暂时切断 SON信号之前无法进行伺服 ON。 

※尚未通过 STO动作来切断驱动信号。 

 

安全输入信号 1或安全输入信号 2已被切断时，驱动器的 STO动作状态从“通常状态”变为“STO状态”。

将两方的安全输入信号都恢复至 ON而成为“通常状态”之前无法进行伺服 ON。 

 
 

在将安全输入信号 1 和安全输入信号 2 恢复至 ON 而从 STO 状态使其恢复时，在 SON 信号保持 ON（使用上

位控制器时伺服 ON）的状态时会成为“TOF 状态”（扭矩 OFF 状态）。请切断 SON 信号（使用上位控制器时伺

服 OFF）以返回至“通常状态”。 

 
 

注意 

 STO 动作状态的状态显示和 TOF 状态为非安全相关部。不适用安全标准。 

3‐1‐3 使用方法 
使用紧急停止输入的 STO功能的使用方法如下所示。 

(a) 通过紧急停止输入使得马达动作紧急停止。 

(b) 马达停止后，将 SON信号置于 OFF。 

(c) 切断安全输入。 

安全输入信号 

输入信号 SON 

扭矩 

STO动作状态 通常状态 通常状态 STO 状态 

安全输入信号 

输入信号 SON 

扭矩 

STO动作状态 通常状态 通常状态 STO 状态 TOF 状态 
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(d) 作业结束后，恢复安全输入。 

(e) 通过 RST/ARST信号解除紧急停止状态。 

(f) 伺服 ON。 

 

 

安全输入信号 

通常状态 通常状态 STO 状态 STO 动作状态 

扭矩 

输入信号 

输出信号 

马达旋转速度 
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危险 

强制 

 STO 动作是切断向马达供电的功能，而非停止马达的功能。请设计系统，以免在马

达动作中本功能启动时发生危险。 
 本功能动作中马达因外力而运动时，请另行实施制动等安全对策。 
 动态制动及制动信号输出不是安全相关部。请确认在本功能动作时即使动态制动及制

动信号输出发生故障也不会成为危险状态。 

 

注意 
 STO 动作状态、紧急停止动作、安全输入信号以外的输入输出信号为非安全相关部。 

不适用安全标准。 
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3‐2 监控器输出信号（EDM） 
 

3‐2‐1 概要 
监控器输出信号（EDM）是用于进行安全输入异常检测的输出信号。通过利用外部设备监视本信号，使得安

全输入信号变化，来检测断线等异常。 

 

注意 

 监控器输出信号为非安全相关部。不适用安全标准。 

 

 

3‐2‐2 动作 
安全输入信号 1／2两方都成为 OFF 时，监控器输出信号 ON。※6 

 

信号记号 状态 

SF1* ON OFF ON OFF 

SF2* ON ON OFF OFF 

EDM OFF OFF OFF ON 

 

 
 

                             

※6 根据安全输入信号 1／2的变化，直至监控器输出信号变化最多会有 6ms的延迟。 

安全输入信号 

监控器输出信号 
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3‐3 主体显示和状态显示 
 

3‐3‐1 主体显示 
STO 动作状态为“STO 状态”或“TOF状态”时，在本驱动器的操作面板上闪烁显示该状态。 

 

STO动作状态 操作面板显示 

STO状态 
 

TOF状态 
 

 

但是，在发生警报或警告时，优先进行该显示。此外，STO 动作状态返回“通常状态”时，或操作了操作

面板的操作键时，本显示会隐藏。 

可通过以下参数来设定有无显示。 

 

项目 内容 

参数编号 P600[第 6位数] 

名称 STO动作状态显示选择 

反映时期 常时反映 

设定选择 0: 显示 STO/TOF 状态时，在操作面板上进行 STO/TOF

显示。 

1: 隐藏 即使成为 STO/TOF状态，也不会在操作面板上

进行显示。 

2：显示２ ※7 只有在状态显示“C109：网络连接状态”为“连

接中”时才会进行 STO/TOF显示。 

初期值 0: 显示 

 

注意 

 STO 动作状态及 STO 状态和 TOF 状态、P600 的设定和操作面板显示为非安全相关部。 
不适用安全标准。 

 

 

                             

※7 在 VPH-HB/HD/HE系列上有效。在 VPH-HA/HC 系列上进行设定时，作为“0：显示”而动作。 



ＳＴＯ动作 

1-8 

Ｓ
Ｔ
Ｏ
动
作 

 

3‐3‐2 状态显示 
在状态显示“C140：STO动作状态”显示 STO动作状态（通常状态／STO状态/TOF 状态）。本状态显示可通

过 VPH DES进行确认。 

 

项目 内容 

状态显示编号 C140 

名称 STO动作状态 

显示内容 0：通常 通常状态 

1：STO STO状态 

2：TOF TOF状态 

 

注意 

 STO 动作状态及状态显示为非安全相关部。不适用安全标准。 

 

 

3‐3‐3 输入输出信号状态显示 
安全输入信号 1／2的 ON/OFF状态和监控器输出信号的 ON/OFF状态，可通过 VPH DES的“输入输出信号状

态显示”画面进行确认（下图红色边框部分）。 

（下图为 HA系列的输入输出信号状态显示画面。） 

 
 

 

注意 

 输入输出信号状态显示为非安全相关部。不适用安全标准。 
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3‐4 与 STO 动作相关的本驱动器的动作 
 

3‐4‐1 制动输出信号（BRK） 
STO 状态时，与在通常状态下伺服 OFF 时一样动作。因此，SZ 信号为 OFF 时，依照“P659：制动作动有效

低速范围”或“P660：制动强制作动延迟时间”的设定。但是，这种情况下会发生“动作中安全输入异常”

（AL.601/AL.E4.1）。 

 

注意 

 STO 动作状态、BRK 信号、P659 和 P660 的设定与动作及“动作中安全输入异常”为非安全相

关部。不适用安全标准。 

 

 

3‐4‐2 制动作动延迟时间（P658） 
SZ 信号 ON下成为 STO 状态时，“P658：制动作动延迟时间”的设定将会无效，马达通电（MTON）信号 OFF。 

 
此外，在复位（RST）信号 ON 下通过制动作动延迟时间设定维持伺服 ON 时成为 STO 状态时也一样，MTON

信号将会 OFF。即使在 RST 信号 OFF下处于 STO状态时，也不会进行伺服 ON。 

 
 

注意 

 STO 动作状态、P658 的设定和动作、SZ 信号、MTON 信号、BRK 信号及 RST 信号为非安全

相关部。不适用安全标准。 

 

安全输入信号 

输出信号 

安全输入信号 

输出信号 

输入信号 
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3‐4‐3 主电源切断异常动作规格选择（P121） 
在“P121：主电源切断异常动作规格选择”中选择『制动停止后伺服 OFF』并切断主电源时，即使在制动

停止过程中，在 STO状态下马达通电（MTON）信号也会 OFF。 

 

注意 

 STO 动作状态、P121 的设定和动作及 MTON 信号为非安全相关部。 
不适用安全标准。。 

 

 

3‐4‐4 EMG信号制动停止后伺服 OFF延迟时间（P633） 
紧急停止中成为 STO 状态时，不管 P633：EMG 信号制动停止后伺服 OFF 延迟时间”的设定如何，在 STO 状

态下马达通电（MTON）信号也会 OFF。 

 
 

注意 

 STO 动作状态、紧急停止、P633 的设定及 MTON 信号为非安全相关部。 
不适用安全标准。。 

 

 

3‐4‐5 动态制动 
STO 状态时，按照“P103：动态制动规格选择”的设定进行与 SON信号 OFF时一样的动作。 

 

注意 

 STO 动作状态、动态制动及 P103 的设定和动作为非安全相关部。 
不适用安全标准。。 

 

安全输入信号 

输出信号 

输入信号 

马达动作 
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3‐4‐6 偏差清除 
STO 状态时，按照“P631：SON信号 OFF时偏差清除选择”的设定，进行与 SON信号 OFF时一样的动作。 

将 P631 设定为“偏差清除无效”时，STO状态时马达动作的情况下有可能发生偏差异常，即使在不会发生

偏差异常的情况下马达也会在伺服 ON 后因位置偏差而动作。因此，在使用 STO功能时，建议用户在初期值的

“偏差清除有效”下使用。 

 

注意 

 STO 动作状态、偏差清除动作、P631 的设定及偏差异常为非安全相关部。 
不适用安全标准。。 
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3‐5 异常检测 
 

3‐5‐1 安全输入时机异常 
(a) 概要 

在安全输入信号 1或安全输入信号 2的任何一方 OFF后，另一方在 10秒钟后没有 OFF时，会发生警

报“AL.600（AL.E4.0）：安全输入时机异常”※8。 

由此，可检测安全输入信号的断线等异常。 

 
 

(b) 解除方法 

请排除发生警报的要因，在安全输入信号 1和安全输入信号 2两方都 OFF后，进行 RST信号或 ARST

信号的 ON/OFF。 

安全输入信号的任何一方或两方都 ON 时，即使输入 RST信号或 ARST信号也不会解除警报。 

 
 

注意 

 警报“安全输入时机异常”的检测及动作为非安全相关部。 
不适用安全标准。。 

 

 

                             

※8 ()内的警报编号为 VPH-HB及 VPH-HD系列时的警报编号。 

安全输入信号 

输入信号 

输出信号 

安全输入信号 

输出信号 
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3‐5‐2 动作中安全输入异常 
(a) 概要 

马达（SZ输出信号 OFF）时，一旦安全输入信号 OFF而成为 STO状态，就会发生警报“AL.601（AL.E4.1）：

动作中安全输入异常”※9。 

本功能预想在马达停止的状态下使用，因而发出该操作是错误操作的警告。 

 
 

(b) 解除方法 

SZ输出信号 ON时，请进行 RST信号或 ARST信号的 ON/OFF。 

安全输入信号的任何一方或两方都 ON时，即使输入 RST信号或 ARST信号也不会解除警报。 

 
 

注意 

 警报“动作中安全输入异常”的检测及动作为非安全相关部。 
不适用安全标准。。 

 

 

                             

※9 ()内的警报编号为 VPH-HB及 VPH-HD系列时的警报编号。 
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第4章 连接示例 
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4‐1 安全设备的连接示例 
 

本驱动器与安全设备的连接示例如下所示。 

 

 
 

 

危险 

强制 
 请对安全电路使用符合安全标准的设备。 
 请务必实施本驱动器及本功能的动作确认。 

 

注意 

 连接前请确认与本驱动器的配线。错误配线将会导致本驱动器及本功能故障。 
 监控器输出信号为非安全相关部。不适用安全标准。。 

 

安全设备 

输出 

 

0V 

VPH驱动器 

SF1* 

SF2* 

EDM+ 
EDM- 

SF2*_RET 

SF1*_RET 

反馈输入 

输出 
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4‐2 多轴使用时的连接示例 
 

对安全设备连接多个本驱动器时的连接示例如下所示。 

 

 

安全设备 

输出 
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EDM+ 
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输出 
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危险 

强制 
 请对安全电路使用符合安全标准的设备。 
 请务必实施本驱动器及本功能的动作确认。 

 

注意 

 连接前请确认与本驱动器的配线。错误配线将会导致本驱动器及本功能故障。 
 监控器输出信号为非安全相关部。不适用安全标准。。 
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