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输入最大频定值

推荐动作条件 



- 本产品中不使用影响环境的主要化学物质，详情如下 -

1. 本产品符合欧洲修订版RoHs指令（2011/65/EU）。

2. 本产品符合欧州包装材料指令 (94/62/EC)、 美国包装材料法规。

3. 在本产品的制造工序中，未使用下述臭氧层破坏物质。
• 蒙特利尔议定书 附录 A , B , E ,C- Ⅱ ,C- Ⅲ中记载的物质
• 氟利昂替代品 （蒙特利尔议定书  附录  C- Ⅰ）

4. 本产品未使用下述化学物质。
• 石棉
• 紫外线吸收剂

2-(2H-1,2,3-苯并三唑-2-基)-4,6-二叔丁基苯酚
• 四氯邻苯二甲酸酐、 六氯苯 （HCB)(118-74-1)

5. 本产品中未包含或残留有PFOS。
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1. X7083A/X7043A/X7023A的概要

1-1 序言

X7083A/X7043A/X7023A是针对脉冲列输入型伺服马达和步进马达，进行速度控制和定位控制的

脉冲发生LSI系统。X7083A、X7043A、X7023A可分别实施8轴、4轴和2轴控制。 

其内部构造包含了，S曲线或直线加减速脉冲发生器、直线插补分频器、由梯形波或三角波驱动

的自动减速点计算器、2个可用作当前位置计数器或偏差计数器的多功能计数器以及编码器输入比

较器、原点复位传感器接口、极限传感器接口、伺服驱动接口、8字节通用输入和8字节通用输出

端口。 

由于备有和主机CPU之间的接口，因此可用作辅助LSI。 

1-2 特点 

◇ CPU接口

●对象电脑

●地址占有空间

●数据位宽

◇ 驱动命令

●表驱动

●连续脉冲驱动

●原点复位驱动

●传感器定位驱动

◇ 驱动模式

●加减速模式

●减速开始点

●同步模式

◇ 编码计数器

●计数器个数

●比特长度

●计数器输入

◇ 编码比较器输入

●通道数

●输入形态

●倍频

英特尔第八代处理器、68K系列处理器等 

X7083A ： 6bit （64 字节）、X7043A ： 5 bit（32 字节）、 X7023A 

：4 bit（16 字节） 

8 bit 

S 曲线（正弦、抛物线）、直线 

自动计算、操作手册设定、补偿设定 

多轴直线插补、开始同步 

各轴2个 

24 bit、32 bit切换式 

内部脉冲单独、外部输入脉冲单独、内部脉冲和外部输入脉冲 

1 通道 

2 时钟脉冲、相位相差90度° 的二相时钟

1 倍频、2 倍频、4 倍频 

2 关于『X7083A/X7043A/X7023A』  
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◇比较器

●比特长度

●比较对象

●比较方式

●比较输出

24bit 

寄存器与计数器、计数器与计数器 

＝、＞ 

1 点（＝或＞）仅X7043A、X7023A 

◇ I/O

●输入 

●输出 

8 点 

8 点 

◇其他

●按加速、减速区分的设定功能

●计时器功能

●输入文件夹功能

●中断功能

● 输入输出逻辑转换 

●各种状态功能

◇模块

◇技术

◇电源

◇运行温度范围

◇封装

20.0MHz（MAX）、推荐 16.384MHz 或 19.6608MHz 

CMOS 

内部电压：3.3V±10% 

-40 ～ +85 ℃

IO 电压：5V±10% 或 3.3V±10% 

X7083A 

X7043A 

X7023A 

208pin 

144pin 

100pin 

LQFP 

LQFP 

TQFP 

28×28×1.7、 

20×20×1.7、 

14×14×1.2、 

0.5 间距(mm) 

0.5 间距(mm)

0.5 间距(mm)

规格：无铅&无卤素 
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1-3 模块图

图 1-1: 模块图 

1-3-1 整体模块图及输出输入信号

中断输出 INT 
总线I/F ＃１轴电路 

POUT1-8 
PDIR1-8 

脉冲输出 
＃２轴电路 

传感器输入 

CLR1-8 
SON1-8 

驱动程序 
控制输出 

＃３～ 7 轴电路 驱动程序信号输入 

编码器输入 

＃ 8轴电路 MOVE1-4 
ERROR1-4 

状态寄存器
输出 

同步控制输出入 

比较器输出 
CMP1-4 通用输入 同步控制电路 

通用ＩＯ 电路 通用输出 OUT0-7 

1-3-2 ＃１～ 8 轴电路模块图

终端控制 INT 
脉冲发生器 

倍率分频器 
传感器输入控制 

插补分频器 POUT 

PDIR 

CLR 

SON 

脉冲发生器 驱动程序输出控制 

加减速函数发生器 

驱动程序输入控制 

同步控制 

计数器 Ａ CMP 比较器 
 编码器输入控制 计数器  Ｂ 

计数器  Ｃ 

计数器  Ｄ 

MOVE 

ERROR 状态发生器 

总线Ｉ／Ｆ 各类寄存器 

X7083A 为 0 ～ A5，X7043A 为 0 ～ A4，X7023A 为 0 ～ A3 。 
仅X7043A,X7023A中，含有CP0-3、MOVE、ERROR、CMP 。 

X7083A 为 #1 ～ 8 轴、X7043A为#1 ～ 4 轴、X7023A 为#1 ～ 2 轴。 
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1-4 规格一览

表 1-1: 规格一览 
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项目 内容 

电源电压 内部电压 3.3V±10% IO 电压5V±10% 或 3.3V±10% 
输入电平 TTL 电平（5VIO）、LVTTL（3.3VIO）

输出电平 CMOS 电平（5VIO）、LVCMOS 电平（3.3VIO）

最大输入时钟脉冲（f） 20.0MH ｚ （MAX）、推荐16.384MHz 或 19.6608MH ｚ

最大输出频率

线性加减速   5Mpps 

S 曲线加减速   3.05Mpps 

加减速时间

约 8msec ～ 131sec 

（但是，步数为16382。  f ＝ 16.384MHz）

输出脉冲数设定范围（R1） 1 ～ 16,777,215 

减速开始点设定范围（R2）
0 ～ 16,777,215 （手动设定）

-8388608 ～ 8388607 （自动计算补偿值设定）

频率倍数设定范围（R0） 1 ～ 4095 

频率设定步数（R3,R4）
线性加减速・S 曲线加减速及减速点手动设定   1 ～ 16383 

S 曲线加减速及减速开始点自动计算模式 1 ～ 10000 

加减速率设定范围（R5,R6） 1 ～ 16383 
S 曲线段设定范围（R7） 1 ～ 8191 

传感器输入灵敏度设定范围（F）
0 ～ 255 

约 0.98 ～ 250μsec （f ＝ 16.384MHz）

驱动程序接口

输出 时钟脉冲输出  可切换选通控制／ 2 时钟脉冲。

可逻辑转换。 

单稳输出  约1.9μsec （f ＝ 16.384MHz）

可逻辑转换。 

伺服 ON 输出 通用输出。 

输入 驱动报警输入

  定位结束输入

  各轴 1 点。  可逻辑转换。

  各轴 1 点。  可逻辑转换。 

传感器输入

末端限位输入        各轴 2点。＋方向、－方向。可逻辑转换。

减速输入 各轴 2点。＋方向、－方向。可逻辑转换。

可切换减速、停止减速状态。 

各轴 2点。原点、Z 相。可逻辑转换。原点输入 

标记传感器输入 各轴 1 点。可逻辑转换。

通用输入输出
输入 8 点

输出 8 点
编码器接口 输入 各轴1通道。2 时钟脉冲、1、2、4 倍频

其他输入输出

开始同步输入 1 点

计数器复位输入   各轴 1 点

比较器输出  各轴 1 点（仅X7043A、X7023A ）

运行温度 -40 ～ +85 ℃
保存温度 -65 ～ +150 ℃

形状 

X7083A    208PIN    LQFP   28×28（mm）

X7043A 144PIN LQFP 20×20（mm）

X7023A    100PIN    TQFP   14×14（mm）

规格：无铅＆无卤素 
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1-5 封装外形图

1-5-1 X7083A 

图 1-2: 封装外形图 

（ 单位 mm ） 
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1-5-2 X7043A 

图 1-3: 封装外形图（P-LQFP144-2020-0.50） 

（ 单位 mm ）
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1-5-3 X7023A 

图 1-4: 封装外形图（P-TQFP100-1414-0.50） 

（ 单位 mm ）
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1-6 引脚配置及端子说明

1-6-1 端子说明

表 1-2: 端子说明 
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端子序号 

X7083A X7043A X7023A 
信号名称 I/O 逻辑 内   容 

26,78, 
130,182 

54,126 37,87 VddINT －
+3.3V±10%电源输入。

8,11,17,23, 

37,49,55,61, 

72,85,100, 

115,134, 

151,168, 

186,203 

7,19,46, 

58,79,98, 

117,138 

7,18, 

44,54, 

73,94 

VddIO －

+5V±10%或3.3V±10%电源输入。

9,12,18,24, 

27,38,40,50, 

56,62,73,79, 

86,101,116, 

131,135, 

152,169, 

183,187, 

204 

9,14,21, 

30,47,55, 

59,80,99, 

118,127, 

139 

9,20, 

28,38, 

45,55, 

74,88, 

95 

Vss － 
0V 电源输入。

10 8 8 CLK I 正 
标准时钟脉冲输入。最大输入频率为20MHz。 

占空（Duty）为50±10% 

25 20 19 RST I 负 复位信号。通过3个标准时钟周期以上的Low输入，可实

现该LSI的初始化。

34 27 25 CS I 负 
组件选通信号。该端子切换为low模式后，可以和该LSI相
连。

35 28 26 RD I 负 读使能信号。CS为Low且 RD也为Low模式时，可读取
数据。 

36 29 27 WR I 负 
写使能信号。CS为Low模式时，在WR从Low转换

为High的边沿中，写入数据。 
33 

32 

31 

30 

29 

28 

26 

25 

24 

23 

22 

24 

23 

22 

21 

- 

A0 

A1 

A2 

A3 

A4 

A5 

I 正 从A0（LSB）到 A5（MSB）的6bit地址路径。 

22 

21 

20 

19 

16 

15 

14 

13 

18 

17 

16 

15 

13 

12 

11 

10 

17 

16 

15 

14 

13 

12 

11 

10 

D0 

D1 

D2 

D3 

D4 

D5 

D6 

D7 

I/O 正

 从DO(LSB) 到D7（MSB）的8bit双向数据通路，用于和

主机CPU之间进行数据传输。 
该端子的输出缓冲器为三态缓冲器。

● X7083A/X7043A/X7023A



表 1-2: 端子说明 

10 关于『X7083A/X7043A/X7023A』  

端子序号 

X7083A X7043A X7023A 
信号名称 I/O 逻辑 内容 

39 31 29 INT O 正

负 

中断请求信号。受到脉冲输出、计算器、传感器、比较器

各因素影响，该端子会被激活。该端子处于Low或高阻抗

的状态。可通过中断控制寄存器，屏蔽该INT输出。 
此外，根据不同的中断原因，可通过写入中断标志复位

指令，取消中断请求。 

2 

193 

174 

157 

140 

121 

104 

87 

143 

122 

103 

84 

- 

- 

- 

- 

99 

78 

- 

- 
- 

- 

- 

- 

ALM1 

ALM2 

ALM3 

ALM4 
ALM5 
ALM6 
ALM7 
ALM8 

I 正

负 

在驱动报警器中使用的紧急停止信号输入。可利用输入

逻辑设定寄存器进行输入的逻辑转换。利用输入灵敏度

设定寄存器，可将输入灵敏度设定为标准时钟周期的

16 ～ 4096 倍。 

205 

188 

167 

150 

133 

114 

97 

80 

136 

115 

96 

77 

- 

- 

- 

- 

92 

71 

- 

- 

- 

- 

- 

- 

+EL1

+EL2

+EL3

+EL4
+EL5
+EL6
+EL7
+EL8

I 正

负 

+方向的立即停止末端限位信号输入。可利用输入逻辑设

定寄存器进行输入的逻辑转换。利用输入灵敏度设定寄存

器，可将输入灵敏度设定为标准时钟周期的16 ～ 4096 
倍。

202 

185 

166 

149 

132 

113 

96 

77 

135 

114 

95 

76 

- 

- 

- 

- 

91 

70 

- 

- 

- 

- 

- 

- 

-EL1

-EL2

-EL3

-EL4
-EL5
-EL6
-EL7
-EL8

I 
正

负 

-方向的立即停止末端限位信号输入。可利用输入逻辑设

定寄存器进行输入的逻辑转换。利用输入灵敏度设定寄存

器，可将输入灵敏度设定为标准时钟周期的16 ～ 4096 
倍。

201 

184 

165 

148 

129 

112 

95 

76 

134 

113 

94 

75 

- 

- 

- 

- 

90 

69 

- 

- 

- 

- 

- 

- 

+SLD1

+SLD2

+SLD3

+SLD4
+SLD5
+SLD6
+SLD7

+SLD8

I 
正

负 

+方向的减速限位信号输入。可利用输入模式设定寄存

器，在减速或停止减速两种模式之间进行切换。利用输入

灵敏度设定寄存器，可将输入灵敏度设定为标准时钟周期

的16 ～ 4096 倍。电平或边沿运行。

● X7083A/X7043A/X7023A

 

 

 
 
 
 
 

 

 

 
 
 
 
 

 

 

 
 
 
 
 

 

 

 
 
 
 

 



原点传感器信号输入。在机械原点复位驱动过程中，存在

两种原点复位动作，分别是由ORG单独输入引起的原点

复位动作，以及ORG和EZ（编码器Z相）共同输入引起的

原点复位动作。该动作为边沿运行。

输入灵敏度为1个或16个标准时钟周期。 

表 1-2: 端子说明 

关于『X7083A/X7043A/X7023A』  11 

端子序号 

X7083A X7043A X7023A 
信号名称  I/O 逻辑 内 容 

200 

181 

164 

147 

128 

111 

94 

75 

133 

112 

93 

74 

- 

- 

- 

- 

89 

68 

- 

- 

- 

- 

- 

- 

-SLD1

-SLD2

-SLD3

-SLD4
-SLD5
-SLD6
-SLD7

-SLD8

I 
正

负 

- 方向的减速限位信号输入。可利用输入模式设定寄存

器，在减速或停止减速两种模式之间进行切换。利用输入

灵敏度设定寄存器，可将输入灵敏度设定为标准时钟周期

的16 ～ 4096 倍。电平或边沿运行。

206 
189 
170 

153 

136 

117 

98 

81 

137 
116 

97 

78 

- 

- 

- 

- 

93 

72 

- 

- 

- 

- 

- 

- 

ORG1 
ORG2 
ORG3 
ORG4 
ORG5 
ORG6 
ORG7 

ORG8 

I 
正

负 

207 
190 

171 

154 

137 

118 

99 

82 

140 
119 

100 

81 

- 

- 

- 

- 

96 
75 

- 

- 

- 

- 

- 

- 

EZ1 

EZ2 

EZ3 

EZ4 

EZ5 

EZ6 

EZ7 

EZ8 

I 
正

负 

3 
194 

175 

158 

141 

122 

105 

88 

144 
123 

104 

85 

- 

- 

- 

- 

100 

79 
- 

- 

- 

- 

- 

- 

INP1 

INP2 

INP3 

INP4 

INP5 

INP6 

INP7 

INP8 

I 
正

负 

199 
180 

163 

146 

127 

110 

93 

74 

132 

111 

92 

73 

- 

- 

- 

- 

86 

67 

- 

- 

- 

- 

- 

- 

MARK1 

MARK2 

MARK3 

MARK4 

MARK5 

MARK6 

MARK7 

MARK8 

I 
正

负 

● X7083A/X7043A/X7023A

 

 

 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 

 

 

编码器的Z相输入。由机械原点复位驱动的ORG输入及EZ
输入共同完成的原点复位动作过程中，首先激活ORG，结

束减速之后，再激活EZ输入，便可以停止动作。输入灵敏

度是1个标准时钟周期内的采样引发的边沿运行。 

 

 

 

 

 

 

 
伺服驱动定位结束时的输入。当初始设定寄存器的定位
结束，停止标志开启，此时脉冲输出结束后，INP输入

一旦被激活，动作结束标志便会出现ON的状态。正常

停止中断的情况下，INT输出也同样会被激活。
 

 

 

 

 

 

 
传感器定位开始时的输入。在传感器定位驱动的过程
中，从MARK输入被激活那一刻开始输出设定脉冲数。

输入灵敏度为1个或16个标准时钟周期。 
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12 关于『X7083A/X7043A/X7023A』  

端子序号 

X7083A X7043A X7023A 
信号名称  I/O 逻辑 内    容 

48 
47 
46 
45 
44 
43 
42 
41 

45 
44 
43 
42 
41 
40 
39 
38 

43 
42 
41 
40 
39 
36 
35 
34 

IN0 
IN1 
IN2 
IN3 
IN4 
IN5 
IN6 
IN7 

I 负 
IN0(LSB) 到 IN7(MSB) 为 8 bit并行输

入。通过将IN0由High转变为Low，可进行

中断。

71 

70 

69 

68 

67 

66 

65 

64 

64 

63 

62 

61 

- 

- 

- 

- 

58 

57 

- 

- 

- 

- 

- 

- 

CLRA1 
CLRA2 
CLRA3 
CLRA4 
CLRA5 
CLRA6 
CLRA7 
CLRA8 

I 
负 

当CLRA为Low模式时，多功能计数器A将被清

零。 可在电平运行或边沿运行两者间进行切换。

7 

198 

179 

162 

145 

126 

109 

92 

4 

129 

108 

89 

- 

- 

- 

- 

4 

83 

- 

- 

- 

- 

- 

- 

POUT1 
POUT2 
POUT3 
POUT4 
POUT5 
POUT6 
POUT7 
POUT8 

O 
正

负 

指令脉冲输出。采取双脉冲方式时，将输出CW方向上脉冲

信号。采取单脉冲方式时，将输出脉冲信号。输出逻辑可通

过输出逻辑寄存器进行切换。

6 

197 

178 

161 

144 

125 

108 

91 

3 

128 

107 

88 

- 

- 

- 

- 

3 

82 

- 

- 

- 

- 

- 

- 

PDIR1 
PDIR2 
PDIR3 
PDIR4 
PDIR5 
PDIR6 
PDIR7 
PDIR8 

O 
正

负 

方向输出或指令脉冲输出。采取双脉冲方式时，将输出

CCW方向上脉冲信号。采取单脉冲方式时，将输出脉冲信

号。输出逻辑可通过输出逻辑寄存器进行切换。 

4 

195 

176 

159 

142 

123 

106 

89 

1 

124 

105 

86 

- 

- 

- 

- 

1 

80 

- 

- 

- 

- 

- 

- 

CLR1 

CLR2 

CLR3 

CLR4 

CLR5 

CLR6 

CLR7 

CLR8 

O 
正

负 

用于伺服驱动的偏差计数器清零的单稳态输出或通用
输出。可通过输出的初始设定寄存器，切换单稳态输出
或通用输出。单稳态的脉冲宽度为32个标准时钟周期。
利用输出逻辑寄存器，可切换输出逻辑。

● X7083A/X7043A/X7023A

 
 

 

 
 

 
 
 

 
 

 

 

 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



表 1-2: 端子说明 

关于『X7083A/X7043A/X7023A』  13 

端子序号 

X7083A X7043A X7023A 
信号名称 I/O 逻辑 内容 

5 

196 

177 

160 

143 

124 

107 

90 

2 

125 

106 

87 

- 

- 

- 

- 

2 

81 

- 

- 

- 

- 

- 

- 

SON1 

SON2 

SON3 

SON4 

SON5 

SON6 

SON7 

SON8 

O 
负 

用于伺服驱动的伺服启动信号输出。可作为通用输出信

号使用。

60 

59 

58 

57 

54 

53 

52 

51 

57 

56 

53 

52 

51 

50 

49 

48 

53 

52 

51 

50 

49 

48 

47 

46 

OUT0 
OUT1 
OUT2 
OUT3 
OUT4 
OUT5 
OUT6 

OUT7 

O 
负 

OUT0（LSB）到OUT7（MSB）为8bit并行输入的通用输

出。

可同时改写8bit，以及实施各bit的位操作。 

- 

6 
131 
110 
91 

6 
85 
- 
- 

O 
正

负 

错误停止时的监视器信号输出。当ALM、+EL、-EL生效
停止错误时，输出将变为Low模式。重置停止标志后，

输出转变为High模式。可通过输出逻辑寄存器，转换输

出逻辑。

ERROR1 
ERROR2 
ERROR3 
ERROR4 

- 

5 

130 

109 

90 

5 

84 

- 

- 

MOVE1 
MOVE2 
MOVE3 
MOVE4 

O 
正

负 

正在脉冲输出时的监视器信号输出。在脉冲输出当中，
输出信号将变为Low模式。可通过输出逻辑寄存器，转
换输出逻辑。

1 

192 

173 

156 

139 

120 

103 

84 

142 

121 

102 

83 

- 

- 

- 

- 

98 

77 

- 

- 

- 

- 

- 

- 

EA1 
EA2 
EA3 
EA4 
EA5 
EA6 
EA7 
EA8 

I 
负 

编码器输入时的A相输入。可通过编码器输出入的初始设
定，选择2时钟脉冲方式和90°位相差的1、2、4倍频。 

208 

191 

172 

155 

138 

119 

102 

83 

141 

120 

101 

82 

- 

- 

- 

- 

97 

76 

- 

- 

- 

- 

- 

- 

EB1 
EB2 
EB3 
EB4 
EB5 
EB6 
EB7 
EB8 

I 
负 

编码器输入时的B相输入。可通过编码器输出入的初始
设定，选择2时钟脉冲方式和90°位相差的1、2、4倍
频。
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表 1-2: 端子说明 

【注】 1.INT 为漏极开路输出。 

2.ALM、+EL、-EL、+SLD、-SLD、ORG、EZ、INP、MARK、IN0-7、EA、EB、SYNC、CLRA

为上拉电阻内置输入。

3.CP0-3 为上拉电阻内置输出。

14 关于『X7083A/X7043A/X7023A』  

端子序号 

X7083A X7043A X7023A 
信号名称 I/O 逻辑 内      容 

- 

37 

36 

35 

34 

33 

32 

- 

- 

CMP1 
CMP2 
CMP3 
CMP4 

O 
负 

比较寄存器和计数器（A、B、C）或计数器和计数器之间

的比较输出。通过控制比较器的寄存器，进行=或＞的切

换。 

63 60 56 SYNC I 
负 

- 

72 

71 

70 

69 

66 

65 

64 

63 

CP0 

CP1 

CP2 

CP3 

I/O 
负 

1 CP0 立即停止 

2 减速停止 

3 CP2 定速 

4 CP3 减速 

- 
32,33,65, 

66,67,68 

30,31,59, 

60,61,62 
Ｎ Ｃ 悬空引脚。 

● X7083A/X7043A/X7023A

 
 
 

直线插补状态的输入输出信号。使用多个该种LSI进行

线性插入时，通过或门接法连接各LSI的
CP0、CP1、CP2、 CP3。输出缓冲器处于漏极开路

的状态。各端子的功能如下所示。

优先度 

 

  CP1 

 

 

     

开始同步的信号输入。在同步开始模式下启动LSI之后，
当SYNC由High变化为Low时，开始进行脉冲输出。



1-6-2 引脚配置
图 1-5:X7083A 引脚配置图 
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1-6-3 
图 1-6:X7043A 引脚配置图 
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图 1-7:X7023A 引脚配置图 



1-7 系统结构

图 1-8: 伺服马达的接口示例 

减速 
传感器

末端
限位

SERVO 
MOTOR EC 

-EL POUT CW/PULSE 

PDIR CCW/DIR -SLD 
输出 

ORG SON 伺服开启 脉冲串输入 
定位控制 
伺服驱动 

CLR 编码器输入 +SLD 重置 
X7083A 
X7043A 
X7023A 

定位结束 +EL INP 

ALM 警报器 

EA A相 

EB B相 

EZ Z相 

图 1-9: 步进马达的接口示例

STEPPING 
MOTOR 

原点传
感器 

-EL POUT CW/PULSE 

-SLD PDIR CCW/DIR 
X7083A 
X7043A 
X7023A 

输出步进电动机
驱动装置 

ORG SON 

+SLD ALM 警报器 

+EL 
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马达自由转动 

 

 

 

 

 

● X7083A/X7043A/X7023A

   

 

 

 

 
  

 
 

减速 
传感器

末端
限位



1-8 和CPU的交互案例

  本LSI所采用的总线接口，经由D0~7的8bit数据总线，能够直接连接到80核处理器。不过，

通过设置简单的外部电路，也能够实现该LSI和68核处理器之间的交互。

1-8-1 和Z80的交互示例

图 1-10:和Z80的交互示例 

CPU X7083A、X7043A、X7023A 

IORQ 

WR 
WR 

RD 

A0-5 (X7083A) 

A0-4 (X7043A) 

A0-3 (X7023A) 

RD 
A0-5 (X7083A) 
A0-4 (X7043A) 

A0-3 (X7023A) 
A6-15(X7083A) 
A5-15(X7043A) 解码器 CS 

A4-15(X7023A) 
D0-7 D0-7 

INT INT 

RESET RST 

SYSTEM RESET 

1-8-2 和68000的交互示例

图 1-11:和68000的交互示例 
X7083A,X7043A,X7023A 68000 

R/W 

E 
RD 

WR 

VMA 

A1-6(X7083A) 

A1-5(X7043A) 

A1-4(X7023A) 

A0-5(X7083A) 
A0-4(X7043A) 

A0-3(X7023A) 

A7-23(X7083A) CS 
A6-23(X7043A) 

A5-23(X7023A) 

VPA 

AS 

D0-7 

IPL0 
IPL1 
IPL2 

D0-7 

INT 

RST RESET 

SYSTEM 
RESET 
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2. 地址分配和数据的读写

2-1 地址分配表

表 2-1: 地址分配表 

【注】 1.连续WRITE周期的恢复时间。

CS 

WR 

2tCLK 以上 tCLK ＝标准时钟周期

3. 指令的写入、中断状态监视器和动作状态监视器以外的参数、计数器初始设定，在寄存选择器设定结束之

后，用写入数据1~4，读取数据1~4进行读取和写入。

4. 写入数据超过2个字节的，将按照从低位到高位的顺序进行写入。写入最高位字节时，会统一存储数据。

5. 读取数据超过2个字节的，将在比较寄存器中进行写入后再读取。在比较寄存器的数据写入过程中，数据

会被锁存在用于统一读取的辅助缓存器中。数据读取是一个连续的过程。
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A5 A4 A3 A2 A1 A0 WRITE READ 

0 0 0 0 0 0 #1轴寄存选择器 #1轴寄存选择器

0 0 0 0 0 1 #1 轴写入数据 1(bit0-7) #1 轴读取数据 1(bit0-7) 

0 0 0 0 1 0 #1 轴写入数据 2(bit8-15) #1 轴读取数据 2(bit8-15) 

0 0 0 0 1 1 #1 轴写入数据 3(bit16-23) #1 轴读取数据  3(bit16-23) 

0 0 0 1 0 0 #1 轴写入数据 4(bit24-31) #1 轴读取数据  4(bit24-31）

0 0 0 1 0 1 系统预约（禁止连接） 中断轴状态寄存器 

0 0 0 1 1 0 系统预约（禁止连接） #1 轴中断状态寄存器

0 0 0 1 1 1 #1 轴指令 #1 轴动作状态寄存器

0 0 1 000b ～ 111b #2 存取域，和分配给1轴的地址相同。

0 1 0 000b ～ 111b #3 存取域，和分配给1轴的地址相同。

0 1 1 000b ～ 111b #4 存取域，和分配给1轴的地址相同。

1 0 0 000b ～ 111b #5 存取域，和分配给1轴的地址相同。

1 0 1 000b ～ 111b #6 存取域，和分配给1轴的地址相同。

1 1 0 000b ～ 111b #7 存取域，和分配给1轴的地址相同。

1 1 1 000b ～ 111b #8 存取域，和分配给1轴的地址相同。

● X7083A/X7043A/X7023A

2.WRITE周期后读取延迟。

CS 

WR 

2.5tCLK 以上 

tCLK ＝标准时钟周期

RD 

主机CPU读取时序



3. 指令的种类与功能

3-1 指令的写入

在指令寄存器中写入1个字节的指令代码。

3-2 指令一览

表 3-1: 指令一览 
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指令代码

(16 进制 ) 
种类 说明 

00h 表驱动（+方向）

伴随着加速和减速的定位驱动指令。 

SPEED 

MAXIMUM 
SPEED 

STARTUP 
SPEED 

TIME 
DECELERATION 

POINT 

01h 表驱动（-方向）

02h 定速表驱动（+方向）

以启动速度进行定位驱动的指令。 

SPEED 

STARTUP 

SPEED TIME 
03h 定速表驱动（-方向）

06h 连续驱动（+方向） 

07h 连续驱动（-方向） 

08h 定速连续驱动（+方向） 

09h 定速连续驱动（-方向） 

0Ah 传感器定位驱动Ⅰ（+方向） 

从MARK输入端子的激活位置开始定位驱动的指令。

驱动的初始阶段便开始加速。
SPEED 

MAXIMUM 
SPEED 

STARTUP 

SPEED 
TIME

DECELERATION 
POINT 

MARK 

0Bh 传感器定位驱动Ⅰ（-方向） 

● X7083A/X7043A/X7023A

伴随着加速的连续脉冲驱动指令。写入立即停止指令
（指令30h）或减速停止指令（指令 31h），或是输

出脉冲直至+EL、 -EL 或ALM被激活 为止。 

以启动速度进行连续脉冲驱动的指令。写入立即停止
指令（指令30h）或减速停止指令（指令 31h），或

是输出脉冲直至+EL、-EL 或ALM 被激活为止。  



指令代码

(16 进制) 
种类 说明 

0Ch 传感器定位驱动Ⅱ（+方向） 

SPEED 

MAXIMUM 
SPEED 

STARTUP 
SPEED 0Dh 传感器定位驱动Ⅱ（-方向） 

TIME 
DECELERATION 

POINT 
MARK 

从MARK输入端子的激活位置开始定位驱动的指令。

并不执行加速或减速动作。

SPEED 0Eh 传感器定位驱动Ⅲ（+方向） 

STARTUP 
SPEED 

0Fh 传感器定位驱动Ⅲ（-方向） TIME 

MARK 

伴随着加速和减速的原点复位指令。一旦ORG激

活，便停止减速。
12h 原点复位Ⅰ（+方向） 

SPEED 

MAXIMUM 
SPEED 

STARTUP 
SPEED 13h 原点复位Ⅰ（-方向） TIME 

ORG 

SPEED 
14h 原点复位Ⅱ（+方向） 

MAXIMUM 
SPEED 

STARTUP 
SPEED 

15h 原点复位Ⅱ（-方向） TIME 

ORG 

EZ 
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● X7083A/X7043A/X7023A

从MARK输入端子的激活位置开 始定位驱动的指
令。 MARK输入激活之后再开始加速。 

伴随着加速和减速的原点复位指令。一旦 ORG激

活，便开始减速。当速度达到启动速度之后，EZ变
为激活状态，减速停止。
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指令代码

(16 进制) 
种类 说明 

16h 原点复位Ⅲ（+方向） 

以启动速度进行原点复位的指令。一旦ORG激活，立即

停止复位。 
SPEED 

STARTUP 

SPEED TIME 

ORG 

17h 原点复位Ⅲ（-方向） 

18h 原点复位Ⅳ ( ＋方向 ) 

以启动速度进行原点复位的指令。在ORG激活之后，

一旦EZ激活，便立即停止复位。 
SPEED 

STARTUP 

SPEED TIME 

ORG 

EZ 

19h 原点复位Ⅳ ( －方向 ) 

1Ah 原点复位Ⅴ ( ＋方向 ) 
SPEED

MAXIMUM 
SPEED 

STARTUP 
SPEED 

TIME 

INT 

ORG 

EZ 

1Bh 原点复位Ⅴ ( －方向 ) 

30h 立即停止指令 

在驱动过程中，写入该指令后，立即停止驱动。可保

证最后一个脉冲的脉冲宽度。处于插补模式时，仅1轴

停止驱动。 

31h 减速停止指令 

在驱动过程中，写入该指令后，将停止减速。若处于

定速驱动状态，将立即停止驱动。可保证最后一个脉

冲的脉冲宽度。处于插补模式时，其他的轴也将同时

停止减速。 

● X7083A/X7043A/X7023A

伴随着加速和减速的原点复位指令。一旦ORG激活，
便开始减速。EZ 输入触发中断使能状态。发出原点
复位 Ⅱ的指令之后，在下一个EZ激活的边沿停止复
位。  
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指令代码

(16 进制) 
种类 说明 

32h 减速指令 

在伴随着加减速的驱动过程中，写入该指令后，速度

将降低到启动速度的水平。处于插补模式时，其他的

轴也将同时减速。 

33h 减速解除指令 

在发出减速指令之后，再写入该指令，速度提升到最

高水平。处于插补模式时，其他的轴也将同时触发减

速解除。 

34h 定速指令 

在伴随着加减速的驱动过程中，写入该指令，速度将

被固定在现有水平上。处于插补模式时，其他的轴的

速度也将同时被固定在现有水平上。 

35h 定速解除指令 

在定速驱动指令发出过程中或发出之后，若写入该命

令，将再次开始加减速动作。当处于插补模式时，其

他的轴也将再次同时开始加减速动作。

36h 同时停止指令 
当处于插补模式时，写入该命令后，全部的轴将同

时停止动作。

40h 计时器动作Ⅰ 不输出脉冲的表驱动。

41h 计时器动作Ⅱ 不输出脉冲的定速表驱动。

50h 计数器A 的清零指令 将计数器A清零。

51h 计数器 B 的清零指令 将计数器B清零。

A0h 动作结束标志重置指令

当显示动作结束标志位时，写入该指令的话，标志位

将会被重置。当显示动作结束标志及错误标志时，通

过该指令也能够重置标志位。当显示动作结束标志位

时，即便写入驱动指令，也不会再次启动，因此必须

要通过该指令来实现标志的重置。

A2h 开始减速中断标志重置指令

显示开始减速中断标志位时，写入该指令将会使

开始减速中断标志重置。

A3h 等速中断标志重置指令

显示等速中断标志位时，写入该指令将会使等速中

断标志重置。

A5h 最大加速度中断标志重置指令

显示最大加速度中断标志位时，写入该指令将会使

最大加速度中断标志重置。

A8h 计数器A进位中断标志重置

显示计数器A进位中断标志位时，写入该指令将

会使计数器A进位中断标志重置。

A9h 计数器A借位中断标志重置

显示计数器A借位中断标志位时，写入该指令将会

使计数器A借位中断标志重置。 

● X7083A/X7043A/X7023A



24 关于『X7083A/X7043A/X7023A』  

指令代码

(16进制) 
种类 说明 

AAh 计数器B进位中断标志重置

显示计数器B进位中断标志位时，写入该指令将
会使计数器B进位中断标志重置。

ABh 计数器B借位中断标志重置

显示计数器B借位中断标志位时，写入该指令将
会使计数器B借位中断标志重置。 

ADh 计数器C借位中断标志重置

显示计数器C借位中断标志位时，写入该指令将
会使计数器C借位中断标志重置。 

B0h ORG传感器中断标志重置 

B1h EZ传感器中断标志重置 

B2h IN0输入中断标志重置 

B3h MARK输入中断标志重置 

B8h 
比较器（P ＝ Q）中断标志重置

显示比较器（P ＝ Q）中断标志位时，写入该指令

将会使比较器（P ＝ Q）中断标志重置。

B9h 
比较器（P ＞ Q）中断标志重置 

显示比较器（P ＞ Q）中断标志位时，写入该指令

将会使比较器（P ＞ Q）中断标志重置。

E0h 设置OUT0

通用输出的位操作。将OUT0 ～ 7 的各个端子都设置

为Low模式。

E1h 设置OUT1
 

E2h 设置OUT2
 

E3h 设置OUT3
 

E4h 设置OUT4
 

E5h 设置OUT5
 

E6h 设置OUT6
 

E7h 设置OUT7
 

EEh 设置SON 将用于伺服启动的输出端子SON设置为Low模式。

● X7083A/X7043A/X7023A

显示ORG传感器中断标志 位时，写入该指令将会使

ORG传感器中断标志重置。 

显示EZ 传感器中断标志位时，写入该指令将会使

EZ传感器中断标志重置。

显示IN0 输入中断标志位时，写入该指令将会使IN0

输入中断标志重置。

显示MARK输入中断 标志位时，写入该指令将会使

MARK输入中断标志重置。 
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指令代码

(16进制) 
种类 说明 

EFh 

处于单稳态设定模式时，CLR端子会输出32个标准

时钟周期的脉冲。处于通用输入设定模式时，将变

为ON状态。 
输出CLR 

F0h 设置OUT0 

通用输出的位操作。将OUT0 ～ 7 的各个端子都设置

为High模式。

F1h 设置OUT1

F2h 设置OUT2

F3h 设置OUT3

F4h 设置OUT4 

F5h 设置OUT5

F6h 设置OUT6

F7h 设置OUT7

FEh 设置SON 将用于伺服启动的输出端子SON设置为High模式。

FFh 设置CLR 处于通用输入设定模式时，将CLR设置为OFF状态。

● X7083A/X7043A/X7023A



4. 关于各类寄存器和内部计数器

4-1 寄存器和计数器一览

表 4-1: 寄存器和计数器一览 

*1: 线性加减速模式或开始减速点手动设置模式。 *2:S曲线加减速模式及开始减速点自动计算模式。

RW: 读取及写入   RD: 仅读取
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选通  代码 

16 进制 
寄存器·计数器 有效位长度 设定范围 种类 高位地址的读写数

00h 频率倍数设定寄存器 (R0) 12 1 ～ 4,096 参数 2 字节统一   RW 

01h 输出脉冲数设定寄存器 ( 计数器 C/R1) 24 0 ～ 16,777,215 参数 3 字节统一   RW 

02h 开始减速点设定寄存器 ( 计数器 D/R2) 24 

0 ～ 16,777,215 

-8,388,608 ～

8,388,607 

参数 3 字节统一  RW 

03h 启动频率设定寄存器 (R3) 14 
1 ～ 16,383 *1

 

1 ～ 10,000 *2
 

参数 2 字节统一  RW 

04h 最高频率设定寄存器 (R4) 14 
1 ～ 16,383 *1

 

1 ～ 10,000 *2
 

参数 2 字节统一  RW 

05h 加速率设定寄存器 (R5) 14 1 ～ 16,383 参数 2 字节统一  RW 

06h 减速率设定寄存器(R6) 14 1 ～ 16,383 参数 2 字节统一  RW 

07h S曲线加减速段设定寄存器 (R7) 13 1 ～ 8,191 参数 2 字节统一   RW 

08h 直线插补基数设定寄存器 (R8) 24 1 ～ 16,777,215 参数 3 字节统一   RW 

21h 计数器 A 24/32 参数 3/4 字节统一RW 

22h 计数器 B 24/32 参数 3/4 字节统一RW 

23h 频率读取 14 频率 2 字节统一   RD 

30h 比较寄存器 24 

0 ～ 16,777,215 

-8,388,608 ～

8,388,607 

比较器 3 字节统一  RW 

40h 通用输出统一设置 （OUT0～ 7） 8 I/O 1 字节 RW 

50h 脉冲输出初始设定寄存器 4 初始设定 1 字节 RW 

51h 编码器输入输出初始设定寄存器 2 初始设定 1 字节 RW 

52h 计数器A 初始设定寄存器 5 初始设定 1 字节 RW 

53h 计数器B 初始设定寄存器 7 初始设定 1 字节 RW 

54h 输入的初始设定寄存器 5 初始设定 1 字节 RW 

55h 输出逻辑的初始设定寄存器 9 初始设定 2 字节单独  RW 

56h 输入文件夹的初始设定寄存器 (F) 8 初始设定 1 字节 RW 

57h 输出的初始设定寄存器 1 初始设定 1 字节 RW 

58h 输出逻辑的初始设定寄存器 6 初始设定 1 字节 RW 

60h 动作控制模式设定寄存器 6 控制模式 1 字节 RW 

61h 计数器A 控制模式设定寄存器 2 控制模式 1 字节 RW 

62h 计数器B 控制模式设定寄存器 2 控制模式 1 字节 RW 

63h CLR 输出控制模式设定寄存器 2 控制模式 1 字节 RW 

64h 比较器控制模式设定寄存器 6 控制模式 1 字节 RW 

70h 脉冲振荡中断屏蔽寄存器 5 中断 1 字节 RW 

71h 计数器中断屏蔽寄存器 5 中断 1 字节 RW 

72h 传感器中断屏蔽寄存器 4 中断 1 字节 RW 

73h 比较器中断屏蔽寄存器 2 中断 1 字节 RW 

E0h 脉冲振荡中断标志寄存器 5 中断 1 字节 RD 

E1h 计数器中断标志寄存器 5 中断 1 字节 RD 

E2h 传感器中断标志寄存器 4 中断 1 字节 RD 

E3h 比较器中断标志寄存器 2 中断 1 字节 RD 

F0h 传感器状态寄存器 9 状态 2 字节单独  RD 

F1h 正常停止因子状态寄存器 4 状态 1 字节 RD 

F2h 错误停止因子状态寄存器 3 状态 1 字节 RD 

F3h 通用输入状态寄存器 8 状态 1 字节 RD 

F4h 比较器状态寄存器 2 状态 1 字节 RD 
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4-2 寄存器和计数器的读取和写入

  表4-1中寄存器和计数器的读取和写入，是将选择代码写入表2-1 地址分配表的寄存选择器，并对数

据1~4进行读取或写入。 

4-2-1 1 字节寄存器的读取和写入

  读取是指，将选择代码写入寄存选择器后，再读取“读取数据1”.写入是指，将选择代码写入

寄存选择器后，再写入“写入数据1”。

4-2-2 2字节寄存器的读取和写入

读取是指，将选择代码写入寄存选择器后，在“读取数据1”中读取低位字节（0～7bit），而

后再在“读取数据2”读取高位字节（8 ～ 15bit）。

  写入是指，将选择代码写入寄存选择器后，在“写入数据1”中写入低位字节（0～7bit），而

后再在“写入数据2”写入高位字节（8 ～ 15bit）。

4-2-3 3字节寄存器的读取和写入
  读取是指，将选择代码写入寄存选择器后，在“读取数据1”中读取低位字节（0～7bit），而后

在“读取数据2”读取中位字节（8 ～ 15bit），最后再在“读取数据3”读取高位字节（16 ～ 

23bit）。 

写入是指，将选择代码写入寄存选择器后，在“写入数据1”中写入低位字节（0～7bit），而后

在“写入数据2”写入中位字节（8 ～ 15bit），最后再在“写入数据3”写入高位字节（16 ～ 

23bit）。 

4-2-4 4字节计数器的读取和写入

  读取是指，将选择代码写入寄存选择器后，在“读取数据1”中读取低位字节（0～7bit），而后

在 “读取数据2”读取中位字节（8 ～ 15bit），然后在“读取数据3”中读取下一个中位字节

（16 ～ 23bit），最后再在“读取数据4”中读取最高位字节（24 ～31bit）。

  写入是指，将选择代码写入寄存选择器后，在“写入数据1”中写入低位字节（0～7bit），而后

在 “写入数据2”写入中位字节（8 ～ 15bit），然后在“写入数据3”写入取下一个中位字节

（16 ～ 23bit），最后再在“写入数据4”中写入最高位字节（24 ～31bit）。
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5. 有关脉冲输出的各类参数

  在本LSI中，共设置了9种参数，用于脉冲输出以及计时器的运作。 

 这些参数可通过R0到R8的参数寄存器进行设置。

5-1 参数的种类

5-1-1 频率倍数设定寄存器（R0 寄存器）

R0 寄存器是用于设置输出频率倍数范围的寄存器。设置范围为

1 ～ 4,096 ，但是当倍数达到4096时，实际设定值为0 。 

表 5-1所示为R0 寄存器的设定值与倍数［pps/step］以及输出频率的范围 。 

表 5-1: 频率倍数和输出频率范围（标准时钟脉冲为f=16.384MHｚ时） 

5-1-2 输出脉冲数设定寄存器（R1寄存器）

R1 寄存器是用于设置输出脉冲数的寄存器。由于R1 寄存器需要和和计数器C共同使用，因此 R1 

寄存器的写入过程实际上也是计数器C的预设过程。当脉冲输出在中途被强制停止时，计数器C的

值为（R1 寄存器设定值－输出脉冲数）。当下次仅输出剩余脉冲数的的时候，便无需再次进行设

置了。除此之外，在其他情况下，每次都需要对R1 寄存器进行重新设置 。 

5-1-3 开始减速点设定寄存器（R2 寄存器）

本LSI具备开始减速点的自动计算模式，但是需通过在 R2寄存器中写入数据，才能够对开始减速

点的手动设置和开始减速点进行补偿设定。 

虽然R2 寄存器需要和和计数器D共同使用，但使用开始减速点手动设置模式时，计数器将不会运

作。 

5-1-4 启动频率设定寄存器（R3 寄存器）

该寄存器为决定脉冲输出开始和结束时频率的参数寄存器。

5-1-5 最高频率设定寄存器（R4 寄存器）

该寄存器为决定脉冲输出最高频率的参数寄存器。在线性加减速以及开始减速点自动计算模式

下，即使正在输出脉冲也能够改写数据。当处于S曲线加减速时，在连续模式及开始减速点手动设

置模式下，若正在等速输出脉冲，则可以在中途改写数据。 
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R0 倍数［pps/step］
输出频率范围［pps］

线性加减速 S 曲线加减速

2500 0.1 0.1 ～ 1,638.3 0.1 ～ 1,000 

250 1 1 ～ 16,383 1 ～ 10,000 

50 5 5 ～ 81,915 5 ～ 50,000 

10 25 25 ～ 409,575 25 ～ 250,000 

1 250 250 ～ 4,095,750 250 ～ 2,500,000 
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5-1-6 加速率设定寄存器（R5 寄存器）

决定加速速度的参数寄存器。

5-1-7 减速率设定寄存器（R6 寄存器）

决定减速速度的参数寄存器。

在开始减速点自动计算模式下， 请将R5 寄存器和R6 寄存器设置为相同的数值。 

5-1-8 S 曲线加减速段设定寄存器（R7 寄存器）

图5-1中所示Tsg区间为S 曲线加速度段。

在R3到（R3+R7）的速度区间以及 (R4-R7) 到 R4的速度区间中，速度呈S曲线状变化。R7寄

存器的设定值为（R4-R3）÷2 以下。 

若不使用S曲线加减速模式，则无需进行该项设置。 

图 5-1:S曲线加减速状态 

5-1-9 直线插补基数设定寄存器（R8 寄存器）

当使用多个轴或多个本LSI系统实行直线插补驱动时，
需要将其中移动量最多的轴的R1 寄存器设定值设置在在

R8寄存器中。 

 若不使用直线插补驱动，则无需进行该项设置。 

R4 

R4-R7 

R3+R7 
Tsg Tsg 

R3

Tsg Tsg 

Tg Tg 
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5-2 参数的计算公式

表 5-2: 参数计算公式一览 

π 圆周率 
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速度分辨率［倍率］ 

K［pps/step］
K =  ---------f---------- f: 标准时钟频率 [Hz] 

65, 536 × R0

启动频率 

V［pps］

f × R3 f × R3 × R
---------独立模式  V =  ---- ---- ---------------

 
直线插补模式 V =  -------- --1--

65, 536 × R0 65, 536 × R0 × R8

最高频率 

V［pps］
f × R4 f × R4 × R1---------独立模式  V =  ----- -- --- ---------------- -直线插补模式  V =  ------- -

 
- 

65, 536 × R0 65, 536 × R0 × R8

加速度 

g［pps/sec］
直线插补模式   g独立模式 g = 

f × K × R5
---------------- 
131, 072 

减速度 

g［pps/sec］ 直线插补模式   g 独立模式   g = 
f × K × R6
---------------- 
131, 072 

加减速时间（线性） 

Tg［sec］

加减速时间（正弦曲线） 

Tg［sec］

131, 072 × (R4 – R3 – 2 × R7 + π × R7) 
（加速）  Tg =  ------------------------------------------------------------- 

（减速）   Tg

加减速时间 ( 抛物线) 

Tg[sec] 
（加速） Tg = 

131, 072 × (R4 – R3 + 2 × R7) 
（减速） 

131, 072 × (R4 – R3 + 2 × R7) ---------------------------------------------- Tg =  ----------------------------------------------- 
f × R5 f × R6

开始减速点（线性） 

Dp[ 脉冲 ] 
梯形波 

三角传动 
R1 × R5Dp = ---------- 

(R4>R3 时） R5 + R6

开始减速点（正弦曲线） 

Dp[ 脉冲 ] 
梯形波 Dp Dp =  

R1 × R5
(R >R 

时
） 三角传动

---------- 
4 3  R5 + R6

开始减速点（抛物线） 

Dp[ 脉冲 ] 
梯形波 Dp Dp =  

R1 × R5
(R >R 

时
） 三角传动

---------- 
4 3  R5 + R6
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（加速） Tg =  
131, 072 × (R4 – R3) 

（减速）  Tg  ------------------------------- 
f × R5

072131, R8×
×f K R× 5 × R1= ------------------------

072131, R8×
×f K R× 6 × R1= ------------------------

072131, R R
--3

× –( )
×f R6

-4-= --------------------- ------ -

072131, R R– 2 R π R
--7

× – × + ×( )
×f R6

-4- -3- -7-= --------------------- ------ ------------ ------------ --

Dp --3
R0 × R6

--
R
--4----

–
--
R
-

( )
- -4-----
R

--
+
----
R
--3--

–
---
1
-

( )
-=

----4 -------
2

---7
R

----
+
--
π
---
×
----
R
--7
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-
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---4--

+
----
R
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( )
-
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= - - ------- 
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---------
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6. 关于初始设定寄存器

在上电复位之后，必须要将初始设定寄存器重新设置一次。 

之后才能够在脉冲输出停止的时候，更改设置。 

6-1 各初始设定寄存器的功能

6-1-1 脉冲输出初始设定寄存器

表 6-1: 脉冲输出初始设定寄存器 

空转 

所谓空转，是一种能够延迟加减速的功能。 

 当设置为0时，在启动开始的0.5脉冲后进行加速，在脉冲停止的0.5脉冲前结束减速。当设置

为1时，在启动开始的1.5脉冲后进行加速，在脉冲停止的1.5脉冲前结束减速。 

POUT、PDIR 输出 

表 6-2: 脉冲输出初始设定及 POUT 与 PDIR 输出 

【注】   正逻辑状态下，情况相反。 
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bit3 bit2 
POUT PDIR 

＋ － ＋ － 

0 0 H H 

0 1 H H 

1 0 H L 

1 1 L H 

bit 
内 容 

0 1 

0 0.5 脉冲空转 1.5 脉冲空转

1 未定义（设置为0 ）

2 + 方向上CW脉冲输出 + 方向上CCW脉冲输出

3 CW、CCW 双时钟方式 PULSE、DIR 的选通脉冲方式

4 未定义（设置为0 ）

5 未定义（设置为0 ）

6 未定义（设置为0 ）

7 脉冲输出结束后，动作结束标志 ON 定位结束后，动作结束标志 ON 
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动作结束标志 

通过动作状态寄存器读取动作结束标志。 

当bit7=0时，脉冲输出结束之后，动作结束标志立即变为1。 

当bit7=1时，脉冲输出结束之后，若INP输入端子处于激活状态，则动作结束标志变为1。

6-1-2 编码器输入输出的初期设定寄存器

表 6-3: 编码器输入输出的初始设定寄存器 

编码器输入代码 

表 6-4: 编码器输入模式代码 

6-1-3 计数器A、B 初始设定寄存器

表 6-5: 计数器 A、B 初始设定寄存器 
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bit 
内 容 

0 1 

0 内部振荡脉冲计数器  禁用 内部振荡脉冲计数器  启用 

1 编码计数器 禁用 编码计数器 启用 

2 未定义（设置为0 ）

3 编码器输入 正向计数 编码器输入 反向计数 

4 未定义（设置为0 ）

5 计数范围：-8,388,608 ～ 8,388,607 计数范围：0 ～ 16,777,215 

6 24bit 模式 32bit 模式

7 未定义（设置为0 ）

代码 2 代码 1 内 容 

0 0 双时钟负逻辑

0 1 二相时钟4倍频 

1 0 二相时钟2倍频 

1 1 二相时钟1倍频 

bit 
内 容 

0 1 

0 EA、EB    输入模式代码 1 

1 EA、EB    输入模式代码 2 

2 未定义（设置为0 ）

3 未定义（设置为0 ）

4 未定义（设置为0 ）

5 未定义（设置为0 ）

6 未定义（设置为0 ）

7 未定义（设置为0 ）
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多重输入计数器 

计数器A及计数器B可以同时对内部振荡脉冲和编码器输入进行计数。通过bit0～1，能够启用各

个计数器。 

所谓bit3编码器输入的正向计数，是指当A相超前B相时进行正计数，当B相超前A相时进行倒计

数。设置为反向计数时，情况相反。 

6-1-4 输入的初始设定寄存器

表 6-6: 输入的初始设定寄存器 

当bit0=0时，若+SLD 或 -SLD 处于激活状态， 

降低R3 寄存器设置的速度（R4 ＞ R3时） 可继续脉冲输出。 

当bit0=1时，若 +SLD 或-SLD 处于激活状态，降低R3 寄存器设置的速度（R4 ＞ R3时） 可停止脉冲输

出。 
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bit 
内 容 

0 1 

0 +SLD、-SLD 为减速输入 +SLD、-SLD 为停止减速输入

1 +SLD、-SLD 为水平动作输入 +SLD、-SLD 为边沿动作输入

2 ORG 为低灵敏度输入 ORG 为高灵敏度输入

3 MARK 为低灵敏度输入 MARK 为高灵敏度输入

4 CLRA为水平清零输入 CLRA 为边沿清零输入

5 未定义（常设为0） 

6 未定义（常设为0） 

7 未定义（常设为0） 
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6-1-5 输入逻辑的初始设定寄存器Ⅰ、Ⅱ

输入逻辑的初始设定寄存器Ⅰ使用表 2-1 的数据1进行读写，输入逻辑的初始设定寄存器Ⅱ使

用数据2进行读写。 

表 6-7: 输入逻辑的初始设定寄存器Ⅰ 

表 6-8: 输入逻辑的初始设定寄存器Ⅱ 

6-1-6 输入文件夹的初始设定寄存器 (F)

输入文件夹的设定值决定了 +EL、-EL、ALM、+SLD、-SLD的灵敏度。 

设定值的范围为1 ～ 256。若设定为256，实际的设定值为0。 

灵敏度为16×F×标准时钟的1个周期。 
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bit 
内 容 

0 1 

0 ORG 为负逻辑 ORG 为正逻辑

1 EZ  为负逻辑 EZ 为正逻辑

2 +SLD  为负逻辑输入 +SLD 为正逻辑输入

3 -SLD 为负逻辑输入 -SLD 为正逻辑输入

4 INP 为负逻辑输入 INP 为正逻辑输入

5 MARK 为负逻辑输入 MARK 为正逻辑输入

6 未使用（常设为0） 

7 未使用（常设为0） 

bit 
内 容 

0 1 

0 +EL 为负逻辑输入 +EL 为正逻辑输入

1 -EL 为负逻辑输入 -EL 为正逻辑输入

2 ALM 为负逻辑输入 ALM 为正逻辑输入

3 未使用（常设为0） 

4 未使用（常设为0） 

5 未使用（常设为0） 

6 未使用（常设为0） 

7 未使用（常设为0） 
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6-1-7 输出的初始设定寄存器

表 6-9: 输出的初始设定寄存器 

6-1-8 输出逻辑的初始设定寄存器

表 6-10: 输出逻辑的初始设定寄存器 

※X7083中并无 bit4、bit5 的 ERROR、MOVE 设置。
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bit 
内 容 

0 1 

0 POUT 为负逻辑输出 POUT 为正逻辑输出

1 PDIR 为负逻辑输出 PDIR  为正逻辑输出

2 CLR 为负逻辑输出 CLR  为正逻辑输出

3 INT 为负逻辑输出 INT  为正逻辑输出

4 ERROR 为负逻辑输出 ERROR  为正逻辑输出

5 MOVE 为负逻辑输出 MOVE 为正逻辑输出

6 未定义（常设为0） 

7 未定义（常设为0） 

bit 
内 容 

0 1 

0 CLR 为单稳输出 CLR为通用输出

1 未定义（常设为0） 

2 未定义（常设为0） 

3 未定义（常设为0） 

4 未定义（常设为0） 

5 未定义（常设为0） 

6 未定义（常设为0） 

7 未定义（常设为0） 
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7. 关于控制模式寄存器

7-1 各控制模式寄存器的功能

7-1-1 动作控制模式设定寄存器

表 7-1: 动作控制模式设定寄存器 

同步启动 

开始减速点控制代码 

开始减速点控制的模式有四种。采用bit1-2进行设置。 

自动演算 

  在加速率和减速率等同的情况下，可使用该模式。当开始驱动时，计数器D被清零，在驱动过

程中进行计数操作。计数器C用于管理剩余的脉冲数，该计数器的数值一旦低于计数器D的数值，

则开始减速。 

 启动前，无需对计数器D进行预设。 
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代码 2 代码 1 内 容 

0 0 自动演算 

0 1 补偿设置 

1 0 手动设置 

1 1 不进行减速 

bit 
内 容 

0 1 

0 不实行同步启动控制 实行同步启动控制 

1 开始减速点控制代码1 

2 开始减速点控制代码2 

3 不实行插补控制 实行插补控制 

4 线性加减速模式 S曲线加减速模式 

5 抛物线 正弦曲线 

6 未使用（常设为0） 

7 未使用（常设为0） 
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  实行同步启动控制的情况下，在 发出00h～19h驱动指令或40h、41h计时指令之后，若同步开始

输入端子SYNC从HIGH变为了LOW状态，则开始脉冲振荡或计时。 



补偿设置 

在该模式下，驱动开始时，计数器D并不会被清零，直接在驱动过程中实行计数的操作。计

数器C用于管理剩余的脉冲数，该计数器的数值一旦低于计数器D的数值，则开始减速。在驱

动开始前，将预设补偿值。设定值范围为-8,388,608 ～ 8,388,607，以2的补数形式预先设

置在计数器D中。其动作如下所示。 

预设正值时

SPEED

MAXIMUM 
SPEED 

STARTUP 
SPEED 

TIME 

预设负值时 
SPEED 

MAXIMUM 
SPEED 

STARTUP 
SPEED 

TIME 

手动设置 

在该模式下，用于管理减速开始点的计数器D并不实行计数动作，而是发挥着寄存器R2 的功能。

在驱动开始时，也不会被清零。 

管理残留脉冲数的计数器C的数值，若低于预设过后的R2寄存器，则开始减速动作。 

不实行开始减速点动作 

在该模式下，将进行如下所示的动作。 

SPEED 

MAXIMUM 
SPEED 

STARTUP 
SPEED 

TIME 

S曲线加减速 

  在bit4=1的S曲线加减速模式下，能够使用2种加减速形状。 

当bit5=0时，呈现抛物线状，当bit5=1时，呈现正弦函数状。 
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7-1-2 计数器A、B 的控制寄存器

表 7-2: 计数器 A、B 的控制 

7-1-3 CLR输出控制模式寄存器

表 7-3:CLR输出控制模式寄存器 
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bit 
内 容 

0 1 

0 错误停止时不自动输出CLR 错误停止时自动输出CLR 

1 正常停止时不自动输出CLR 正常停止时自动输出CLR 

2 未定义（常设为0） 

3 未定义（常设为0） 

4 未定义（常设为0） 

5 未定义（常设为0） 

6 未定义（常设为0） 

7 未定义（常设为0） 

bit 
内 容 

0 1 

0 错误停止时不自动清零 错误停止时自动清零 

1 正常停止时不自动清零 正常停止时自动清零 

2 未定义（常设为0） 

3 未定义（常设为0） 

4 未定义（常设为0） 

5 未定义（常设为0） 

6 未定义（常设为0） 

7 未定义（常设为0） 
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7-1-4 比较器控制模式设定寄存器

表 7-4: 比较器控制模式设定寄存器 

输入选通代码（P、Q通用） 
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代码 2 代码 1 内 容 

0 0 计数器 A 

0 1 计数器 B 

1 0 计数器 C 

1 1 比较寄存器 

bit 
内 容 

0 1 

0 P 输入选通代码 1 

1 P 输入选通代码 2 

2 未定义（设置为0） 

3 Q 输入选通代码 1 

4 Q 输入选通代码 2 

5 未定义（设置为0） 

6 绝对值比较 2的补数比较

7 比较器输出为 P=Q 比较器输出为  P ＞ Q 
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8. 关于中断功能

  在本LSI中，具有脉冲输出因子、计数器因子、传感器因子引起的中断功能。可以屏蔽

各因子引起的中断。 

8-1 各中断屏蔽寄存器

8-1-1 脉冲振荡中断屏蔽寄存器

表 8-1: 脉冲振荡中断屏蔽寄存器 

8-1-2 计数器中断屏蔽寄存器

表 8-2: 计数器中断屏蔽寄存器 
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bit 
内 容 

0 1 

0 禁止计数器A的进位中断 允许计数器A的进位中断 

1 禁止计数器A的借位中断 允许计数器A的借位中断 

2 禁止计数器B的进位中断 允许计数器B的进位中断 

3 禁止计数器B的借位中断 允许计数器B的借位中断 

4 未定义（常设为0） 

5 禁止计数器C的借位中断 允许计数器C的借位中断 

6 未定义（常设为0） 

7 未定义（常设为0） 

bit 
内 容 

0 1 

0 禁止正常脉冲输出结束中断 允许正常脉冲输出结束中断 

1 禁止错误停止中断 允许错误停止中断 

2 禁止开始减速点中断 允许开始减速点中断 

3 禁止等速中断 允许等速中断 

4 未使用（常设为0） 

5 禁止最大加速度中断 允许最大加速度中断 

6 未使用（常设为0） 

7 未使用（常设为0） 
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8-1-3 传感器中断屏蔽寄存器

表 8-3: 传感器中断屏蔽寄存器 

8-1-4 比较中断屏蔽寄存器

表 8-4: 比较中断屏蔽寄存器 
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bit 
内 容

0 1 

0 禁止P=Q引起的中断 允许P=Q引起的中断 

1 禁止P＞Q引起的中断 允许P＞Q引起的中断 

2 未定义（常设为0） 

3 未定义（常设为0） 

4 未定义（常设为0） 

5 未定义（常设为0） 

6 未定义（常设为0） 

7 未定义（常设为0） 

bit 
内 容 

0 1 

0 禁止ORG引起的中断 允许 ORG引起的中断 

1 禁止EZ引起的中断 允许EZ引起的中断

2 禁止IN0 引起的中断 允许IN0 引起的中断

3 禁止MARK 引起的中断 允许MARK 引起的中断

4 未定义（常设为0） 

5 未定义（常设为0） 

6 未定义（常设为0） 

7 未定义（常设为0） 
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8-2 各中断标志寄存器

8-2-1 脉冲振荡中断标志寄存器

表 8-5: 脉冲振荡中断标志寄存器 

8-2-2 计数器中断标志寄存器

表 8-6: 计数器中断标志寄存器 
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bit 
内 容

0 1 

0 计数器A进位中断标志寄存器OFF 计数器A进位中断标志寄存器ON

1 计数器A借位中断标志寄存器OFF 计数器A借位中断标志寄存器ON

2 计数器B进位中断标志寄存器OFF 计数器B进位中断标志寄存器ON

3 计数器B借位中断标志寄存器OFF 计数器B借位中断标志寄存器ON

4 未定义（常设为0） 

5 计数器C借位中断标志寄存器OFF 计数器C借位中断标志寄存器ON

6 未定义（常设为0） 

7 未定义（常设为0） 

bit 
内 容

0 1 
0 脉冲输出结束中断标志OFF 脉冲输出结束中断标志ON

1 错误停止中断标志OFF 错误停止中断标志ON

2 开始减速点中断标志OFF 开始减速点中断标志ON

3 等速中断标志OFF 等速中断标志ON

4 未定义（常设为0） 

5 最大加速度中断标志OFF 最大加速度中断标志ON

6 未使用（常设为0） 

7 未使用（常设为0） 
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8-2-3 传感器中断标志寄存器

表 8-7: 传感器中断标志寄存器 

8-2-4 比较器中断标志寄存器

表 8-8: 比较器中断标志寄存器 
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bit 
内 容 

0 1 

0 因P=Q引起的中断标志OFF 因P=Q引起的中断标志ON 

1 因P＞Q引起的中断标志OFF 因P＞Q引起的中断标志ON 

2 未定义（常设为0） 

3 未定义（常设为0） 

4 未定义（常设为0） 

5 未定义（常设为0） 

6 未定义（常设为0） 

7 未定义（常设为0） 

bit 
内 容 

0 1 

0 因ORG引起的中断标志OFF 因ORG引起的中断标志ON 

1 因EZ引起的中断标志OFF 因EZ引起的中断标志ON 

2 因IN0引起的中断标志OFF 因IN0引起的中断标志ON 

3 因MARK引起的中断标志OFF 因MARK引起的中断标志ON 

4 未定义（常设为0） 

5 未定义（常设为0） 

6 未定义（常设为0） 

7 未定义（常设为0） 
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9. 关于状态寄存器
  状态寄存器分为主状态寄存器和辅助状态寄存器。其中，主状态是可在表2-1的地址分配

表中读取的中断状态和动作状态，辅助状态是设定寄存选择器，在读出数据1～3中进行读取

的状态。  

9-1 主状态寄存器

9-1-1 动作状态寄存器

  通过动作状态寄存器可以了解本LSI最全面的状态。 

  其内容包括脉冲输出状态和脉冲输出的结束状态，以及有无中断。 

表 9-1: 动作状态寄存器 

内 容
bit 

0 1 

0 正在停止 正在动作

1 不在加速 正在加速

2 不在减速 正在减速

3 未定义（常设为0） 

4 错误标志OFF 错误标志ON

5 停止标志 OFF 停止标志ON 

6 中断标志OFF 中断标志 ON 

7 CLR  OFF CLR  ON 

9-1-2 中断状态寄存器

通过该中断状态寄存器，可了解目前的中断状态属于哪一分组。通过读取中断标志寄存器，便

可以了解更加具体的中断原因 

表 9-2: 中断状态寄存器 
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bit 
内 容

0 1 

0 脉冲振荡中断标志OFF 脉冲振荡中断标志 ON 

1 计数器中断标志 OFF 计数器中断标志 ON 

2 传感器中断标志OFF 传感器中断标志 ON 

3 比较器中断标志 OFF 比较器中断标志 ON 

4 未使用（常设为0） 

5 未使用（常设为0） 

6 未使用（常设为0） 

7 未使用（常设为0） 
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9-1-3 中断轴状态寄存器

通过该中断轴状态寄存器，可以了解哪一个轴发生了中断状态。 

表 9-3: 中断轴状态寄存器 

※X7023A仅针对#1 轴～ #2 轴，X7043 仅针对 #1 轴～ #4 轴。
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bit 
内 容 

0 1 

0 #1 轴的中断标志 OFF #1 轴的中断标志  ON 

1 #2 轴的中断标志  OFF #2 轴的中断标志  ON 

2 #3 轴的中断标志  OFF #3 轴的中断标志  ON 

3 #4 轴的中断标志  OFF #4 轴的中断标志  ON 

4 #5 轴的中断标志  OFF #5 轴的中断标志  ON 

5 #6 轴的中断标志  OFF #6 轴的中断标志  ON 

6 #7 轴的中断标志  OFF #7 轴的中断标志  ON 

7 #8 轴的中断标志  OFF #8 轴的中断标志  ON 
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9-2 辅助状态寄存器 

9-2-1 传感器状态寄存器

通过传感器状态寄存器，可读取传感器输入的实时状态。

在2字节单独读取的寄存器中，写入表2-1地址分配表中的寄存选择之后，便能够在读出数据1中读

取+EL、-EL和ALM的状态，并且在读出数据2中读取ORG、EZ、+SLD、-SLD、INP、MARK的
状态。

表 9-4: 传感器状态寄存器 1 

表 9-5: 传感器状态寄存器 2 

内 容
bit 

0 1 

0 ORG  OFF ORG  ON 

1 EZ  OFF EZ  ON 

2 +SLD  OFF +SLD  ON

3 -SLD OFF -SLD  ON

4 INP  OFF INP  ON 

5 MARK OFF MARK  ON 

6 未使用（常设为0） 

7 未使用（常设为0） 
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bit 
内 容

0 1 

0 +EL  OFF +EL  ON

1 -EL  OFF -EL ON

2 ALM  OFF ALM  ON 

3 未使用（常设为0） 

4 未使用（常设为0） 

5 未使用（常设为0） 

6 未使用（常设为0） 

7 未使用（常设为0） 
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9-2-2 正常停止因子状态寄存器 

内 容
bit 

0 1 

0 ORG  OFF ORG  ON 

1 EZ  OFF EZ  ON 

2 +SLD  OFF +SLD  ON

3 -SLD  OFF -SLD  ON

4 未使用（常设为0） 

5 未使用（常设为0） 

6 未使用（常设为0） 

7 未使用（常设为0） 

9-2-3 错误停止因子状态寄存器

通过该错误停止因子状态寄存器，可以了解动作状态的停止标志ON且错误标志ON时的停止原因。 

表 9-7: 错误停止因子状态寄存器 
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bit 
内 容

0 1 

0 +EL  OFF +EL  ON

1 -EL  OFF -EL  ON

2 ALM  OFF ALM  ON 

3 未使用（常设为0） 

4 未使用（常设为0） 

5 未使用（常设为0） 

6 未使用（常设为0） 

7 未使用（常设为0） 
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通过该正常停止因子状态寄存器，可以了解作状态寄存 器停止标志ON以及错误标志OFF时
的停止原因。当ORG以及EZ处于ON状态时，表示原点复位结束，当+SLD或-SLD处于ON状
态时，表示传感器引起停止减速。

表 9-6: 正常停止因子状态寄存器 



9-2-4 通用输入状态寄存器

通过该状态寄存器能够了解IN0～7输入的实时状态。

表 9-8: 通用输入状态寄存器 

9-2-5 比较器状态寄存器

  通过该比较器状态寄存器，能够了解比较器控制模式设定寄存器中，设定的P输入以及Q输入的

比较结果。 

表 9-9: 比较器状态寄存器 
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bit 
内 容

0 1 

0 不处于P=Q状态 处于P=Q 状态

1 不处于P ＞ Q状态 处于P ＞ Q 状态

2 未使用（常设为0） 

3 未使用（常设为0） 

4 未使用（常设为0） 

5 未使用（常设为0） 

6 未使用（常设为0） 

7 未使用（常设为0） 

bit 
内 容

0 1 

0 IN0  OFF IN0  ON 

1 IN1  OFF IN1  ON 

2 IN2  OFF IN2  ON 

3 IN3  OFF IN3  ON 

4 IN4  OFF IN4  ON 

5 IN5  OFF IN5  ON 

6 IN6  OFF IN6  ON 

7 IN7  OFF IN7  ON 
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10. 软件示例

10-1 初始设定

上电复位之后，必须要对8类初始设定寄存器都进行一次重新设置。设置的顺序有所不同。 

图 10-1: 初期设置流程图（以#1 轴为例） 

脉冲输出的初始设定 

设置0.5脉冲空转 

设置+方向为CW脉冲输出 

设置双时钟方式 

编码器输入输出的初始设定 

计数器A的初始设定 

设置计数器A为通过EA、EB输入实现的当前

位置计数器 

设置绝对值计数器 

设置32bit模式 

计数器 B 的初始设定 
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D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

0 0 0 0 1 0 1 1 

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

0 1 1 0 0 0 1 0 

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

0 0 0 0 0 0 0 1 

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

1 0 0 0 0 0 0 0 

第0位写入50h 

第1位写入80h 

第0位写入51h 

第1位写入01h 

第0位写入52h 

第1位写入64h 

第0位写入53h 

第1位写入15h 
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设置定位结束时开启动作结束标志
（正常位置有效） 

EA、EB输入设置为二相时钟4倍频 

设置计数器B为通过EA、EB输入和内部振荡

脉冲实现的偏差计数器 

设置2的补数计数器 

设置24bit模式 



输入的初始设置 

+设置+SLD、-SLD输入为减速输入

设置+SLD、-SLD输入为边沿输入 

ORG输入为低灵敏度输入 

MARK输入为高灵敏度输入 

CLEA输入为水平输入 

输入逻辑的初期设置Ⅰ 

设置+EL为正逻辑输入 

设置-EL为正逻辑输入 

设置ALM为正逻辑输入 

输入逻辑的初期设置Ⅱ 

输出的初期设置 

设置CLR为通用输出 

输出逻辑的初期设置 
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D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

0 0 0 0 0 0 0 1 

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

0 0 1 0 0 0 0 0 

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

0 0 0 0 0 1 1 1 

第0位写入54h 

第1位写入24h 

第0位写入55h 

第1位写入07h 

第2位写入20h 

第0位写入57h 

第1位写入01h 

第0位写入58h 

第1位写入04h 

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

0 0 1 0 1 0 1 0 
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 设置ORG为负逻辑输入 

 设置EZ为负逻辑输入 

 设置+SLD为负逻辑输入 

设置-SLD为负逻辑输入 

 设置INP输入为负逻辑输入 

设置MARK输入为负逻辑输入 

 设置POUT为负逻辑输出 

设置PDIR为负逻辑输出 

设置CLR为正逻辑输出  

设置INT为负逻辑输出

 设置ERROR为负逻辑输出 

设置MOVE为负逻辑输出 



输入文件夹的初期设置 

（f 标准输入时钟脉冲）＝ 16.384MHz 
F ＝ CDh ＝ 205 

16×205÷16,384,000 ≒ 0.0002[sec] 

设置+EL,-EL,ALM 输入灵敏度为0.2msec 

10-2 控制模式设置

  上电复位后，驱动之前必须要重新进行一次设置。 

  设置的顺序虽有不同，不过关于动作模式设定寄存器，需要在设置R1寄存器和R8寄存器之前就

进行变更。若控制模式没有变更，则无需再次设置。 

图 10-2: 控制模式设置的流程图（以#1轴为例） 

动作控制模式设置 

设置为不开始同步控制 

设置为开始减速点自动计算模式 

设置为不进行插补控制 

设置为S曲线加减速模式 

设置S曲线加减速形状为正弦曲线 

计数器A 的控制模式设置 

设置为错误停止时不自动清零 

设置为正常停止时不自动清零 
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0 0 0 0 0 0 0 0 

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

0 0 1 1 0 0 0 0 

第0位写入60h

第1位写入30h 

第0位写入 61h 

第1位写入00h 

第0位写入 62h 

第0位写入56h 

第1位写入 CDh 
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设置计数器B的控制模式 

设置为错误停止时不自动清零 

设置为正常停止时不自动清零 

设置CLR输出的控制模式 

设置为错误停止时不自动清零 

设置为正常停止时不自动清零 

设置比较器控制模式
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设置P输入为比较寄存器 

设置Q输入为计数器C  

设置绝对值比较

设置CMP输出为P>Q 



10-3 参数的设定

在参数设定寄存器中，输出脉冲设定寄存器（R1）、减速开始设定寄存器（R2）以及直线插补基

数设定寄存器（R8），需要在写入驱动指令之前就立即进行设置。 

在本节当中，将针对频率倍数设定寄存器（R0）、启动频率设定寄存器（R3）、最高频率设定

寄存器（R4）、加速率设定寄存器（R5）、减速率设定寄存器（R6）以及S曲线加减速段设定寄存器

（R7）进行说明。

在上电复位之后，必须要重新设定一次这些寄存器。在这之后，对于没有发生变更的参数，

则无需再次设置。其次，若不使用S曲线加减速，无需设置S曲线加减速段设置寄存器（R7）。 

图 10-3: 参数设置的流程图（以#1轴为例） 

频率倍数的设置 

设置值 00FAh ＝ 250 

K =  --1--6--,--3--8--4--,--0--0--0-= 1 [pps/step] 或优于1速度分辨率 
65, 536 × 250 

线性加减速时的频率范围是  1pps ～ 16.383kpps 

S曲线加减速时的频率范围是 1pps 至 10kpps 

但是，输入标准时钟脉冲为＝ 16.384MHz 

-
1 启动脉冲频率为 V = --
6
--
,
-
3
----
8
-4--
,
---
0
-0-
0
---

×
----
5
--
0
-
0
-=  500pps

65, 536 × 250 
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第0位写入 00h 

第1位写入 FAh 

第2位写入00h 

第0位写入03h 

第1位写入 F4h 

第2位写入 01h 
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设置启动脉冲频率
  设置值 01F4h ＝ 500 



设置最高频率 

设置值 2134h ＝ 8,500 

=  1---6-,---3--8-4---,--0-0--0---×----8--,--5--0--0-=  8, 500pps最高频率为V 
65, 536 × 250 

设置S曲线加减速段 

设置值 0BB8h ＝ 3,000
速度如下图所示。 

8500 

5500 

3500 Tsg Tsg 

500 

Tsg Tsg 

Tg Tg 

设置加速率 

设置值 00A0h ＝ 160 

16, 384, 000 × 1 × 160 
20, 000pps/sec =  -----------------------------------= 加速度 g 

131, 072 

Tg=  -1-3---1--,--0--7--2---×---(-8--,--5--0--0---–---5--0--0--)=  0.4 sec加速时间

（直线） 
16, 384, 000 × 160 

131, 072 × (8, 500 – 500 + 2 × 3, 000) 加速时间 Tg=  -------------------------------------------------------------=                                                                                      0.7sec
16, 384, 000 × 160 （S 形抛物线） 

-
1
--
3
--
1
-
,
---
0
--
7
-
2
---

×
----

(
-
8
--
,
--
5
--
0
--
0
---

–
---
5
--
0
--
0
---

–
---
2
---

×
----
3
--
,
--
0
-
0
---
0
---
+
---

π
---

×
---
3
--
,
--
0
--
0
--
0
-
)=  0.57 sec加速时间Tg= 

（S 形正弦曲线） 16, 384, 000 × 160 
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第0位写入 04h 

第1位写入34h 

第2位写入21h 

第0位写入 07h 

第1位写入 B8h 

第2位写入 0Bh 

第0位写入 05h 

第1位写入 A0h 

第2位写入00h 
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减速率的设置 

设置值  00A0h ＝ 160 

减速度g =  1---6-,---3-8---4--,--0-0--0---×----1---×---1--6--0-=  20, 0000pps/sec
131, 072 

Tg=  1---3--1-,---0-7---2--×----(-8--,--5--0--0---–---5--0--0---)=  0.4sec
16, 384, 000 × 160 

-
1
-
3
---
1
-
,
---
0
--
7
--
2
--
×
----

(
-
8
--
,
--
5
--
0
--
0
---

–
---
5
--
0
--
0
---

+
----
2
---

×
---
3
--
,
--
0
--
0
-
0
-
)=  0.7sec减速时间 Tg= 

（S曲线抛物线） 16, 384, 000 × 160 

1
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3
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1
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,
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0
-
7
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2
--
×
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(
-
8
--
,
--
5
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0
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0
---

–
---
5
--
0
--
0
---

–
---
2
---

×
----
3
-
,
---
0
--
0
--
0
--
+
----

π
---

×
---
3
--
,
--
0
--
0
--
0
--
)=  0.57 sec减速时间Tg= 

（S形正弦曲线） 16, 384, 000 × 160 
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第0位写入 06h 

第1位写入 A0h 

第2位写入00h 
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减速时间

（直线） 



10-4 表驱动

 本节以独立轴的表驱动为例进行说明。由于在S曲线加减速、减速开始

点自动计算模式下进行驱动，加速率（R5）和减速率（R6）设置为相同

的设定值。可以通过状态的轮询功能确认动作是否已经结束。 

图 10-4: 表驱动的流程图（以 #1轴为例 ）
呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜呜

图 10-1 

図 10-2 参照控制模式设置的流程图 

図 10-3 

参照初期设置流程图 

参照参数设置流程图 

设置输出脉冲数（R1） 
设置值 0186A0h ＝ 100,000 脉冲 

动作状态寄存器 

0：动作结束标志 OFF 1：动作结束标志 ON 
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D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

? 

初期设置

控制模式设置

参数设置

第0 位写入 01h 

第1位写入 A0h

第2位写入86h 

在动作结束标志开启的情况下，无法启动。 

第3位写入 01h 

读取第7位读取的动作状

态寄存器信息 
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NO 动作结束标志状态 

YES 

重置动作结束标志 在第7位写入 A0h 

写入+方向的表驱动指令 在第7位写入00h 

动作状态寄存器 

读取第7位读取的动作状

态寄存器信息 

0：动作结束标志 OFF 1：动作结束标志 ON 

NO 
动作结束标志状态 

是否为ON？ 
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YES 

结束
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是否为ON？ 

? 
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10-5 原点复位动作

  原点复位时序有诸多类型，本节中将以下述时序和条件为例，进行说明。另外，图10-6原点
复位流程图中说明的 是初始设置、参数设置之后的具体流程。 

图 10-5: 原点复位时序示例 

以高速往-方向移动 
ORG变为ON状态后停止减速 

以高速往-方向移动 
-EL变为ON状态后立即停止

-EL ORG +EL -EL ORG +EL 

停止3秒后进行第2次动作 

第2次动作 
以匀速往+方向移动 
ORG从ON切换为OFF后停止

-EL ORG +EL 

第3次动作 

以匀速往-方向移动 
ORG变为ON状态后，当EZ也切换为ON状态时停止 

ORG 

EZ 

停 

止 
-EL ORG +EL 
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第1次动作（处于+EL和ORG之间时） 第1次动作（处于+EL和ORG之间时） 



图 10-6: 原点复位的流程图（以#1轴为例） 

动作控制模式设置 

设置为不开始同步控制 

设置为开始减速点自动计算模式 

设置为不进行插补控制 

设置为S形加减速模式 

进行原点复位控制时，不可使用插补控制。 

计数器 A 的控制模式设置 

原点复位结束时，当前位置计数器将自动变为0。 

计数器 B的控制模式设置 

设置为停止时偏差计数器数值为0。 

CLR输出的控制模式设置 

设置为错误停止时不自动清零 

设置为正常停止时不自动清零 
停止时，进行单稳输出来消除伺服驱动的剩余脉冲。 

设置为错误停止时不自动清零 

设置为正常停止时不自动清零 

设置为错误停止时不自动清零 

设置为正常停止时不自动清零 
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D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

0 0 0 0 0 0 1 0 

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

0 0 0 1 0 0 0 0 
在第0位写入 60h 

在第1位写入10h 

在第0位写入61h 

在第1位写入02h 

在第0位写入62h 

在第1位 写入 03h 

在第0位写入63h 

在第1位写入03h 

读取第7位动作状态寄存

器的信息 
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处于ON状态？ 

动作状态寄存器 

NO 动作结束标志是否 

YES 
0：动作结束标志 OFF  1：动作结束标志 ON 

当动作结束标志处于ON状态时，不能启动。 
重置停止标志。 

在第7位写入A0h 

处于ON状态？ 

原点复位Ⅰ（-方向）指令 
该原点复位动作，同时伴随着加减速过程。若ORG处于激活状
态，则停止减速。 

在第7位写入13h 

读取第7位动作状
态寄存器的信息 

动作状态寄存器 

NO 
动作结束标志是否 

YES 
0：动作结束标志 OFF 1：动作结束标志 ON 

动作状态寄存器 

NO 错误标志是否 
处于ON状态？ 

0：错误标志 OFF 

错误停止因子寄存器 

1：错误标志 ON 

2h：-EL 为 ON 状态
其他：错误停止 
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0 0 0 0 0 ? ? ? 

YES 

在第0位写入F2h 

读取第1位的信息

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

? 

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

? 
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     NO 跳转到查错程序 -EL 处于
ON状态

重置停止标记及错误标记 

开始+方向上的定速连续驱动 

读取传感器状态寄存器 

传感器状态寄存器 2 

0：ORG 为OFF 1：ORG 为ON 

ORG 是否处
于 OFF状态？ 

YES 
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YES 

NO 

读取第2位传感器状态寄

存器2的信息 

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

? 

YES 

3秒等待定时器子程序

在第7位中写入A0h 

在第7位中写入08h 

在第0位中写入F0h 

NO 

读取第2位传感器状态寄

存器2的信息 

ORG是否处于 
ON状态？ 

● X7083A/X7043A/X7023A

 



写入立即停止指令 

在第7位中写入30h 

动作状态寄存器 

读取第7位动作状
态寄存器的信息 

0：动作结束时标志 OFF 1：动作结束时标志 ON 

NO 动作结束标志是
否处于ON状态？ 

YES 

重置动作结束标志 

在第7位中写入A0h 

-方向的原点复位Ⅳ指令（参照表3-1）在第7位中写入19h 

动作状态寄存器（参照表 9-1） 

读取第7位动作状态
寄存器的信息 

0：动作结束标志为 OFF 1：动作结束标志为 ON 

NO 动作结束标志是
否处于ON状态？ 
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D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 
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Vcc 

X7043A/X7023A 

CP0 

CP1 

CP2 

SYNC CP3 

X7043A/X7023A 

CP0 

CP1 

CP2 

开始信号 SYNC CP3 
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● X7083A/X7043A/X7023A

10-6 直线插补驱动

　X7043A和X7023A不仅能在某一组件的轴间，也能够在多个组件之间进行多轴直线插补。当在

多个组件之间进行直线插补时，请按照下图所示进行连接。 

10-6-1 硬件上的注意点

在进行组件间的直线插补时，使用多个X7043A和X7023A，如图10-7所示，连接SYNC端子
和CP0~3的端子。

图 10-7: 直线插补的连接图 



10-6-2 直线插补驱动的流程

　在采用多轴直线插补驱动的模式时，各个轴的频率倍数（R0）、启动频率（R3）、最高频率

（R4）、加速率（R5）、减速率（R6）、S曲线加减速段（R7）的各参数寄存器都全部要进行相同的

设置。需将输出脉冲数（R1）设置为各轴的移动量（脉冲数），并且针对全部的轴，将直线插补

基数设定寄存器（R8）设置为最大移动量（脉冲数）的轴的输出脉冲数。 

  对于开始减速点手动设置模式下的开始减速点（R2），需将全部的轴都设置为利用移动量最大

的轴计算出来的数值。 

　在本节中，将说明初期设置和参数设置之后的流程图。 

图 10-8: 直线插补驱动的流程图（以X轴、Y轴为例） 

设置动作控制模式 

设置开始同步控制 

设置开始减速点自动计算模式 

设置为进行插补控制 

设置S形加减速模式 

设置X轴的输出脉冲数（R1） 
设置值 0186A0h ＝ 100,000 脉冲 

64 关于『X7083A/X7043A/X7023A』  

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 
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X轴的第0位写入60h 

X轴第1位写入19h

X轴的第0位写入01h
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动作控制模式设置

设置开始同步控制 

设置开始减速点自动计算模式 

设置为进行插补控制 

设置S形加减速模式 

输出脉冲数（R1）的设置 

设置值 007530h ＝ 30,000脉冲 
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0 0 0 1 1 0 0 1 

X轴第1位写入A0h

X轴第2位写入86h 

X轴第3位写入01h

Y轴第0位写入60h 

Y轴第1位写入19h 

Y轴第0位写入01h 

Y轴第1位写入30h

Y轴第2位写入75h 

Y轴第3位写入00h 
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设置X轴的直线插补基数（R8） 
X轴输出脉冲数＞ Y轴输出脉冲数 
设置值  0186A0h ＝ 100,000 

设置Y轴的直线插补基数（R8） 
X 轴输出脉冲数＞ Y 轴输出脉冲数 
设置值 0186A0h ＝ 100,000 

X轴为+方向脉冲输出时 
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在X轴第0位写入08h

在X轴第1位写入A0h 

在X轴第2位写入86h 

在X轴第3位写入01h

在Y轴第0位写入08h

在Y轴第1位写入A0h

在Y轴第2位写入86h

在Y轴第3位写入01h

在X轴第7位写入00h
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Y轴第7位写入01h Y轴为-方向脉冲输出时 

动作状态寄存器（参照表 9-1 ） 

同期开始信号ON 

0：动作结束时标志 OFF 1：动作结束时标志 ON 

读取X轴第7位的动
作状态寄存器信息

NO 
动作结束标志是否 
处于ON状态？ 
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YES 

结束

YES 

NO 

读取Y轴第7位的动
作状态寄存器信息 

动作结束标志是否 
处于ON状态？ 

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

? 
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11. 电气特性

11-1 绝对最大额定值（Vss=0V）

11-2 推荐动作条件（Vss=0V）

＊１  D0 ～ 7、 CP0 ～ 3、 CLK、 RST、 A0 ～ 5、 CS、 RD、 WR 
＊２  IN0 ～ 7、 SYNC、 CLRA、 MARK、 +SLD、 -SLD、 +EL、 -EL、 ORG、 EZ、 EA、 EB、 ALM、 INP 
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项目 符号 额定 单位 

电源电压 

VddINT 3.00 ～ 3.60 
V 

VddIO 4.5 ～ 5.5 或  3.00 ～ 3.60 

输入电压 VIN -0.3 ～ VddIO+0.3 V 

输入上升时间 *1 tri 50（max） ns 

输入衰减时间 *1 tfa 50（max） ns 

输入上升时间*2 tri 5（max） ms 

输入衰减时间 *2 tfa 5（max） ms 

周围温度 Ta -40 ～ 85 ℃ 

项目 符号 额定值 单位 

电源电压 

VddINT -0.3 ～ +4.0
V 

VddIO -0.3 ～ +7.0

输入电压 VIN

VddIO=3.3V -0.3 ～ VddIO+0.5

V 
VddIO=5V -0.3 ～ VddIO+0.5

输出电流 IO ±30 mA 

保存温度 Tstg -65 ～ +150 ℃ 
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11-3 DC 特性 

11-3-1 DC 特性（VddIO=5V±10%、Ta=-40 ～ +85 ℃） 

＊１  D0 ～ 7、 CP0 ～ 3、 CLK、 RST、 A0 ～ 5、 CS、 RD、 WR 
＊２  IN0 ～ 7、 SYNC、 CLRA、 MARK、 +SLD、 -SLD、 +EL、 -EL、 ORG、 EZ、 EA、 EB、 ALM、 INP 

D0 ～ 7、 CLK、 RST、 A0 ～ 5、 CS、 RD、 WR ＊３  

＊４  IN0 ～ 7、 SYNC、 CLRA、 MARK、 +SLD、 -SLD、 +EL、 -EL、 ORG、 EZ、 EA、 EB、 ALM、 INP、 CP0 ～ 3 
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项目 符号 条件 MIN. TYP. MAX. 单位 

高电平输入电压 *1
VIH

2.0 
V 

高电平输入电压 *2 2.4 

低电平输入电压 *1
VIL 

0.8 
V 

低电平输入电压 *2 0.6 

高电平输入电流 IIH VIH = VddIO 1.0 μA 

低电平输入电流 *3
IIL 

VIL = Vss -1.0
μA 

低电平输入电流 *4 VIL = Vss、60kΩPullUP -30

高电平输出电压 *5
VOH 

IOH = -12mA 4.6 
V 

高电平输出电压 *6 IOH = -8mA 4.6 

低电平输出电压 *5
VOL 

IOL=12mA 0.4 
V 

低电平输出电压 *7 IOL=8mA 0.4 

输出漏电流 *8 IOZ 1 μA 

迟滞电压 *2 VH 0.1 V 

耗电量（X7083A）

IINT

ｆ  ＝ 20MHz 

82 

I *9
IO 45 

耗电量（X7043A）

IINT 40 

mA 
I *9
IO 40 

耗电量（X7023A）

IINT 21 

I *9
IO 29 

功率（X7083A）

Ptotal ｆ = 20MHz 

492 

功率（X7043A） 330 
mW 

功率(X7023A） 210 
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     ＊５  
 CLR、 SO N、 PDIR、 POUT、 OUT0 ～ 7 

＊６  
 MOVE 、 ERRO R、 D0 ～ 7 

＊７  I NT、 MOVE、 E RROR、 D0 ～ 7、 CP0 ～ 3 
＊８  INT、 D0 ～ 7、 CP0 ～ 3 
＊９  LSI 的耗电量。 请附加输出时的驱动电流。
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11-3-2 DC 特性（VddIO=3.3V±10%、Ta=-40 ～ +85 ℃） 

＊１  D0 ～ 7、 CP0 ～ 3、 CLK、 RST、 A0 ～ 5、 CS、 RD、 WR 
＊２  IN0 ～ 7、 SYNC、 CLRA、 MARK、 +SLD、 -SLD、 +EL、 -EL、 ORG、 EZ、 EA、 EB、 ALM、 INP 

D0 ～ 7、 CLK、 RST、 A0 ～ 5、 CS、 RD、 WR ＊３  

＊４  IN0 ～ 7、 SYNC、 CLRA、 MARK、 +SLD、 -SLD、 +EL、 -EL、 ORG、 EZ、 EA、 EB、 ALM、 INP、 CP0 ～ 3 
＊５  CLR、 SON、 PDIR、 POUT、 OUT0 ～ 7 
＊６  MOVE、 ERROR、 D0 ～ 7 
＊７  INT、 MOVE、 ERROR、 D0 ～ 7、 CP0 ～ 3 
＊８  INT、 D0 ～ 7、 CP0 ～ 3 

LSI 的消费电流。 请附加输出时的驱动电流。＊９  
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项目 符号 条件 MIN. TYP. MAX. 单位 

高电平输入电压*1
VIH

2.0 
V 

高电平输入电压*2 2.4 

低电平输入电压*1
VIL 

0.8 
V 

低电平输入电压*2 0.6 

高电平输入电流 IIH VIH = VddIO 1.0 μA 

低电平输入电流*3
IIL 

VIL = Vss -1.0
μA 

低电平输入电流*4 VIL = Vss、100kΩPullUP -30

高电平输出电压*5
VOH 

IOH = -12mA 2.9 
V 

高电平输出电压*6 IOH = -6mA 2.9 

低电平输出电压*5
VOL 

IOL = 12mA 0.4 
V 

低电平输出电压 *7 IOL=6mA 0.4 

输出漏电流 *8 IOZ VOUT=Vdd or Vss 1 μA 

迟滞电压 *2 VH 0.1 V 

消费电流（X7083A）*9

Itotal ｆ  ＝ 20MHz 

147 

消费电流（X7043A）*9 95 
mA 

消费电流（X7023A）*9 60 

功耗（X7083A）

Ptotal ｆ = 20MHz 

485 

功耗（X7043A） 310 
mW 

功耗(X7023A） 200 
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11-4 交换特性

11-4-1 CPU接口（VddIO=5V±10%、VddINT=3.3V±10%、Ta=-40 ～ +85 ℃）

tCLK ： 标准时钟周期 （最小 50nsec）

11-4-2 CPU 接口（VddIO=3.3V±10%、VddINT=3.3V±10%、Ta=-40 ～ +85 ℃）

tCLK ： 标准时钟周期 （最小 50nsec）
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项目 缩写 条 件 MIN TYP MAX 单位 

时钟频率 fCLK 20 MHz 

时钟周期 tCLK 50 ns 

时钟Low 时间 tPWL 15 ns 

时钟 High 时间 tPWH 16 ns 

读取地址稳定时间 tAR 6 ns 

读取地址保持时间 tRA 5 ns 

读取脉冲宽度 tRR 15 ns 

数据延迟时间 tRD CL=100pF 13 ns 

数据浮动延迟时间 tDF CL=100pF 5 ns 

写入地址稳定时间 tAW 0 ns 

写入地址保持时间 tWA 0 ns 

写入 脉冲宽度 tWW 5 ns 

数据设定时间 tDW 4 ns 

数据保持时间 tWD 0 ns 

重置脉冲宽度 tRST 3tCLK ns 

重置动作时间 tRSTM 3tCLK ns 

项目 缩写 条件 MIN TYP MAX 单位 

时钟频率 fCLK 20 MHz 

时钟周期 tCLK 50 ns 

时钟Low 时间 tPWL 15 ns 

时钟High 时间 tPWH 16 ns 

读取地址稳定时间 tAR 6 ns 

读取地址保持时间 tRA 5 ns 

读取脉冲宽度 tRR 13 ns 

数据延迟时间 tRD CL=100pF 11 ns 

数据浮动延迟时间 tDF CL=100pF 5 ns 

写入地址稳定时间 tAW 0 ns 

写入地址保持时间 tWA 0 ns 

写入 脉冲宽度 tWW 5 ns 

数据设定时间 tDW 4 ns 

数据保持时间 tWD 0 ns 

重置脉冲宽度 tRST 3tCLK ns 

重置动作时间 tRSTM 3tCLK ns 
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时钟 

tPWH

CLK 
tPWL

读取循环 

A3 ～ 0(X7023A) 
A4 ～ 0(X7043A) 
A5 ～ 0(X7083A) 

tAR tRA
RD,CS 

D7 ～ 0 

写入循环 

A3 ～ 0(X7023A) 
A4 ～ 0(X7043A) 
A5 ～ 0(X7083A) 

tAW tWW tWA
WR,CS 

D7 ～ 0 

重置循环 

tRSTRST 

tRSTS tRSTM

重置动作 

11-4-3 编码器接口

双时钟输入 

EA 

EB 
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tAA tAB tBB tBA

项目 符号 MIN TYP MAX 单位

A相边沿之后发生B相边沿时的边沿间隔 tAB 2.5tCLK ns 

B相边沿之后发生A相边沿时的边沿间隔 tBA 2.5tCLK ns 

A相边沿之后发生A相边沿时的边沿间隔 tAA 2.5tCLK ns 

B相边沿之后发生B相边沿时的边沿间隔 tBB 2.5tCLK ns 

tDW tWD 

tRR

tRD tDF
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二相时钟输入 

EA 
tAB tBA tAA tAB tBB

EB 

编码器输入计数时机（设置为正计数的情况） 

正计数 

双时钟 

EA 

EB 

1倍频 

EA 

EB 

2 倍频 

EA 

EB 

4 倍频 

EA 

EB 

倒计数 

双时钟 

EA 

EB 

1 倍频 

EA 

EB 

2 倍频 

EA 

EB 

4 倍频 

EA 

EB 
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11-4-4 输出输入接口

开始脉冲输出 

非开始同步模式 

CLK 
6tCLK 

WR,CS 

MOVE 

POUT,PDIR 

T/2 

开始同步模式 

CLK 

SYNC 

MOVE 

POUT,PDIR 

T/2 

T ： 启动频率的1个周期

脉冲停止 

脉冲输出结束的同时结束动作的设置 

CLK 

POUT,PDIR 

MOVE 

INT 

1tCLK 

2t CLK

定位结束的同时结束动作的设置 

CLK 

POUT,PDIR 

MOVE 

INT 

INP 

1tCLK 

5t CLK
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12. 本产品焊接封装时的注意事项

  本产品为表面封装元器件（SMD）。 

  IC封装元器件相对于焊接应力的耐热性，受到产品的保存条件（环境）以及焊接方式-条件的

影响。因此，请在下述焊接推荐条件范围内使用本产品。 
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推荐干燥条件 

若包装（防湿袋）开封后的时间超过了所允许的保管期间，请在封装之前按照以下条件进
行干燥处理。 

温度 时间 次数 

125±5 ℃ 20-36 時間 低于2 次 

实施烘烤后，至封装之前的保管条件与上述保管条件相同。 

※元器件以胶带或卷带形式出货的情况下，请将元器件转移到具备耐热性的托盘等容器中进行干燥处理。

允许温度范围条件 

预加热 正式加热部 

140～200℃ 220℃以上᭱ 

60～120秒᭱ 60秒以内

时间

请采用红外线/热风/红外线-热风回流焊的方式进行封装。 
请注意回流焊次数最多不超过2次，并且请在上述保管时间内实施封装。 
※实施手动焊接的情况下（对象：引线部件）

烙铁头温度： 350 ℃以下 时间：5秒以内 次数：低于2次

封装前保管条件 

保管条件 期间 

防湿包装开封前 30 ℃ 85%RH 以下 1年 

防湿包装开封后 30 ℃ 70%RH 以下 1周 （168小时） 
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13. 修订履历
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年月 内容 

2013 年 7 月 Rev.0.1 暂定版

2013 年 10 月 Rev.1.0 
・修改本产品不使用危害环境主要化学物质的状况
・修改本产品焊接封装时的注意事项

2016 年 2 月

Rev.2.1 
・更正写入周期和恢复时间

● X7083A/X7043A/X7023A

2019 年 2 月

Rev.2.0 
・增加有关X7083A的内容

Rev.2.1 
・写周期后读取延迟的校正
･ 本产品主要环境科学物质的非使用状况

2019 年 3 月



  2019.06.26 Rev.2.2

最新信息详见网站主页。此外，主页中还公布有各种产品信息、指南等的下载和技术支持咨询等丰富内容。

主页

有关产品的技术性问题，请咨询以下邮箱。 有关产品样机的租借事宜，请咨询以下邮箱。

代理店
运用控制电路板&原创LSI，为FA要素技术提供解决方案。

京都市下京区西七条东石之坪町24 〒600-8895
TEL(075)326-2580(总机)/FAX（075）326-2581

●由于产品不断改进，可能会在未通知的情况下更改规格，敬请谅解。
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