
ＳＭＢ－３１ 

取扱説明書 
アブソデックス 
 
AX シリーズ 

S タイプ 
GS タイプ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
● 製品をお使いになる前に、この取扱説明書を必ずお

読みください。 

● 特に安全に関する記述は、注意深くお読みください。 

● この取扱説明書は必要な時にすぐ取り出して読めるよ

うに大切に保管しておいてください。 
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本製品を安全にご使用いただくために 
ご使用になる前に必ずお読みください 

 

アブソデックスを使用した装置を設計製作される場合には、 

装置の機械機構とこれらをコントロールする電気制御によって運転されるシステムの安全性が確保

できる事をチェックして安全な装置を製作する義務があります。 

当社製品を安全にご使用いただくためには、製品の選定および使用と取扱い、ならびに適切な 

保全管理が重要です。 

装置の安全性確保のために、危険、警告、注意の各事項を必ず守ってください。 

 

 

 

 

記載事項を守らないと死亡または重傷など身体に重大な損傷を招く

恐れがあるもの。 

 

 

記載事項を守らないとけが、火傷など身体に損傷を招く恐れがある

もの。 

 

 

記載事項を守らないとアブソデックスおよび周辺装置に損傷を招く

恐れがあるもの。 

 
 

 

 

本書に書かれている警告表示は身体や装置に与えるケガ、損傷のレベルにより３段階に分類され

ています。危険度の高い警告表示には特に気をつけて取り扱ってください。 

なお、「注意」に記載した事項でも、状況によっては重大な結果に結び付く恐れがあります。 

いずれも重要な内容を記載していますので必ず守ってください。 

 

特別仕様の場合には、製品仕様が本取扱説明書の内容と異なる場合があります。 

製品毎の仕様図等でご確認ください。 

 

 

警告：

(WARNING)

！ 

注意：

(CAUTION)

！ 

危険：

(DANGER)

！ 



 

 

 

 

 

 

z ドライバ前面パネル端子台は高電圧となります。 

通電中には触れないようにしてください。 

電源遮断直後にも、内部コンデンサに蓄えられた電荷が放電

する間、高電圧が印加されますので、５分間程度は触れない

ようにしてください。 

z 保守点検やドライバ内のスイッチの変更など、側面カバーを 

取外して作業を行う場合には、高電圧による感電の危険が 

ありますので、必ず電源遮断してください。 

z 電源を投入したままで、コネクタ類の取付け取外しをしないで

ください。誤動作、故障、感電の危険があります。 

z 爆発・火災の恐れのある雰囲気中では、使用しないでくださ

い。 

 
 

 

 

 

z 電源遮断時に、アクチュエータ出力軸を３０ｒｐｍ以上で回さな

いでください。 

アクチュエータの発電作用によってドライバの故障や感電の

危険があります。 

z 重力などにより回転力が加わった状態で、サーボＯＦＦ（非常

停止、アラームを含む）およびブレーキ解除を行うと、回転力

によってアクチュエータが回転します。 

これらの操作は、必ず回転力の加わらない平衡状態で行う

か、安全を確認した上で行ってください。 

z ゲイン調整段階や試運転時には、思わぬ動作をする場合が

ありますので、可動部（回転部）に手を出さないよう十分注意

してください。 

また、アクチュエータが一回転しても安全であることを確認して

から電源を投入し、調整を行ってください。 

z アクチュエータが見えない位置から操作を行う場合には、操作

前に必ずアクチュエータが回転しても安全であることを確認し

てください。 

z ブレーキ付きタイプのブレーキは、あらゆる場合において出力

軸を完全に保持できるものではありません。 

アンバランスな荷重で出力軸が回転する用途などでメンテナ

ンスを行う場合や、長時間機械を停止する場合など、安全を

確保する必要がある場合にブレーキだけで保持するのは確実

とは言えません。 

必ず平衡状態とするか、機械的なロック機構を設けてくださ

い。 

z 運転中・停止直後は、アクチュエータおよびドライバに手や 

体を触れないでください。やけどの恐れがあります。 

z アクチュエータおよび、アクチュエータに取付けた回転テーブ

ルなど稼動部にのぼり、保守作業を行わないでください。 

z 安全性を確認するまでは、機器の取外しを絶対に行わないで

ください。 

警告 :！ 

危険 :！ 



 

 

 

 

 

 

z 本製品は、電気設計や機械設計の専門知識を持った人が 

使用することを前提としています。 

これらの知識のない人や、十分な訓練を受けていない人の 

選定、使用によって引き起こされた事故に関しましては、当社

では責任を負いかねます。 

z アクチュエータ本体を分解すると、本来の性能や精度に復元

できない場合があります。特にレゾルバ部は少しでも分解する

と、致命的なダメージを受けます。 

z 出力軸をハンマなどでたたいたり、無理に組付けたりすると 

本来の精度や性能を発揮できなくなることがあります。 

z アクチュエータ（AX8000シリ－ズは除く）および、ドライバは 

防水処理を施しておりません。水や油のかかる環境でご使用

になる場合には、防水対策を施してください。 

z アクチュエータ、ドライバ間のケーブルは必ず付属のものを 

使用し、無理な力が加わったり、傷などがつかないように設置

してください。 

また、付属のケーブルの長さや材質を変更することは、機能

劣化や動作不良の原因となります。 

z 標準で付属するケーブルは、繰返しの屈曲を伴う用途には 

使用できません。繰返しの屈曲を伴う用途にはオプションの可

動ケーブルをご使用ください。 

z 出荷時のままでは本来の性能を発揮できません。 

必ずゲイン調整を実施してください。 

z 電源投入時、アクチュエータ位置座標の認識を行なうため、 

電源投入より数秒間、出力軸が移動しないよう、ご注意くださ

い。 

外部の機械的な保持機構（ブレーキ等）がある場合、電源投

入と保持機構の解除のタイミングをずらして設定してください。

電源投入時に、出力軸を移動された場合、アラーム７が発生

する場合があります。 

z 非互換タイプ（Ｓタイプ）ではアクチュエータとドライバは同じ 

シリアルNo.でないとご使用いただけません。 

アクチュエータとドライバの組合わせが異なった場合には、 

誤動作や故障の原因となる場合があります。 

z アブソデックスを組込んだ機械装置の絶縁耐圧試験を行う 

場合には、アブソデックスドライバへの主電源ケーブル（L1,L2,

L3）を外し、ドライバ自体には電圧が印加されないようにしてく

ださい。故障の原因となります。 

z アクチュエータを持ち運ぶ際は、コネクタおよびコネクタの取付

部を持たないでください。 

z サーボＯＮ状態（保持状態）から、電源ＯＦＦ、サーボＯＦＦ、 

およびトルク制限設定値を下げた場合は、外力が加わらなく

ても出力軸が保持位置から動くことがあります。 

 

注意 :！ 



 

 

保証条項 
 

保証期間と保証範囲に関しては次のとおりです。 

１）保証期間 

製品の保証期間は、納入後１年間といたします。（但し、１日の稼働時間を８時間以内といたし

ます。また１年以内に耐久性に達した場合は、その期間とします。） 

 

耐久性 

エアブレーキ付きアブソデックスのブレーキ、ピストンパッキン、バルブについて 1000 万回 

（条件：常温、常湿、定格電圧、定格エア圧力） 

 

 

２）保証範囲 

上記保証期間中に当社側の責による故障を生じた場合、その製品の修理を無償で速やかに

行わせていただきます。 

ただし、次の項目に該当する場合は、この保証の対象範囲から除外させていただきます。 

①製品仕様に記載されている条件・環境の範囲を逸脱して使用された場合。 

②取扱不注意などの誤った使用および誤った管理に起因する場合。 

③故障の原因が納入品以外の事由による場合。 

④製品本来の使い方以外の使用による場合。 

⑤納入後に行われた当社が係わっていない構造、性能、仕様などの改変および当社指定以

外の修理が原因の場合。 

⑥本製品を貴社の機械・機器に組込んで使用される際、貴社の機械・機器が業界の通念上

備えられている機能、構造などを持っていれば回避できた損害の場合。 

⑦納入当時に実用化されていた技術では予見できない事由に起因する場合。 

⑧火災、地震、水害、落雷、その他の天災、地変、公害、塩害、ガス害、異常電圧、その他の

外部要因による場合。 

 

なお、ここでいう保証は、納入品単体の保証を意味するもので、納入品の故障により誘発され

る損害は除外させていただきます。 

 

３）国外へ輸出した場合の保証 

①当社工場または、当社が指定した会社・工場へ返却されたものについて修理を行います。 

返却に伴う工事および費用については、補償外といたします。 

②修理品は、国内梱包仕様にて国内指定場所へ納入いたします。 

 

４）その他 

本保証条項は基本事項を定めたものです。 

個別の仕様図または仕様書に記載された保証内容が本保証条項と異なる場合には、 

仕様図または仕様書を優先します。 
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互換性について 

はじめに 

このたびは当社のアブソデックスをご選定いただき、有難く厚くお礼申しあげます。 

アブソデックスは、一般産業用組立機械、検査機械の間欠作動ターンテーブルなどをフレキシブルに精度良く

駆動するために開発された、ダイレクトドライブインデックスユニットです。 

本取扱説明書はアブソデックスＡＸシリーズＳタイプドライバおよびＧＳタイプドライバ専用です。 

他のタイプには適用しません。 

プログラムなどの設定には、対話ターミナルを使用してください。 

Ｓタイプドライバ、ＧＳタイプドライバ共用になっています。 

ご使用上の注意事項、保守点検項目を以下に述べますので、性能をいつまでも維持し、故障なくご使用いた

だくため、本機の運転の前にこの取扱説明書を一読されることをお願いいたします。 

 

互換性について 

1) 互換タイプ【GS】 

「ＧＳタイプ」では、アクチュエータとドライバの互換性があります。 

従って異なるシリアル番号のアクチュエータ、ドライバ、ケーブルを組合わせてもご使用いただけます。 

本取扱説明書では記載内容が「互換タイプ」のみに対応する場合は、【GS】のマークをつけます。 

 

2) 非互換タイプ【S】 

「Ｓタイプ」では、アクチュエータとドライバの互換性がありません。 

したがって、必ず同じシリアル番号のアクチュエータとドライバ、ケーブルの組合わせにてご使用ください。

シリアル番号の異なるアクチュエータとドライバをご使用になったりケーブルの長さ、種類を変更されたり

しますと仕様書の記載性能を満足できなくなりますので十分ご注意願います。 

本取扱説明書では記載内容が「非互換タイプ」のみに対応する場合は、【S】のマークをつけます。 

 

3) 本取扱説明書では記載内容が「互換タイプ」、「非互換タイプ」の両方に対応する場合は、マークをつけ

ておりません。 

 

 

 

 

 

z 「互換タイプ」と「非互換タイプ」のケーブルコネクタは同一の 

ものを使用しています。 

「互換タイプ」と「非互換タイプ」の機種を接続されますと 

破損する場合があります。 

 

 

注意 :！ 
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開梱 

１ 

１. 開梱 

1) 製品形番 

ご注文どおりの製品かどうか、ご確認ください。 

 

2) 製品構成 

本製品は下表の品物から構成されています。 

梱包を開けた時に品物が揃っているかどうか、ご確認ください。 

 

表１．１ 製品構成 

 名     称 数 量 

１ アクチュエータ本体 １ 

２ ドライバ本体 １ 

３ レゾルバケーブル 標準ケーブル4m （注１） １ 

４ モータケーブル 標準ケーブル4m （注１） １ 

５ 取扱説明書 １ 

６ 付属品  

 プラグ   ＭＲ－５０Ｍ（本多通信工業） １ 

 フード   ＭＲ－５０Ｌ（本多通信工業） １ 

 取付け金具 ２ 

（注1） オプションを選択された場合は、標準ケーブル（－Ｄ□□）または、 

可動ケーブル（－ＤＭ□□）長さは【Ｓ】２ｍ～３０ｍ、【ＳＨ】２ｍ～２０ｍとなります。 

【S】 アクチュエータ，ドライバ，ケーブルを組合せて調整が必要なため、納入後ケーブル種類，長さ

の変更はできません。 

【GS】 ケーブル単体を購入いただくと、ケーブル種類（標準、可動），長さ（２～２０ｍ）を変更することが

できます。 

 

 

 

 

 

z 標準ケーブルでは繰返し屈曲する用途には使用できません。

オプションの可動ケーブルをご使用ください。 

z ケーブル，コネクタ部に張力を加えないでください。 

注意 :！ 
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3) シリアル番号の一致 

開梱後、アクチュエータ，ドライバ，ケ－ブルのシリアル番号がすべて同一であることを、ご確認ください。 

 

シリアル番号はアクチュエータ本体とドライバ前面パネルに下図の銘板にて表示されています。 

 

 

図１．１ アブソデックスの銘板 

 

 

【S】 

 

 

z アクチュエータ本体とドライバは同じシリアル番号でないと 

ご使用いただけません。 

特に、一度に複数台のアブソデックスをご使用になる場合に

は、組合わせが入れ替わらないようご注意ください。 

アクチュエータとドライバの組合わせが異なった場合には、 

誤動作や故障の原因となる場合があります。 

 

ＡＢＳＯＤＥＸ

ＭＯＤＥＬ ：ＡＸ１０２２Ｓ

ＳＥＲＩＡＬ：１２３４５６７

ＣＫＤ Ｃｏｒｐｏｒａｔｉｏｎ MADE IN JAPAN

ＣＫＤ

注意 :！ 
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２． 設置 

1) アクチュエータの設置 

(1) アブソデックスを設置する機械装置には、アブソデックスの能力を十分発揮するためにできるだけ 

高い剛性が望まれます。 

これは、負荷装置や架台の機械的な固有振動数が比較的低い（一概には言えませんが、おおよそ 

２００～３００Ｈｚ以下）場合に、アブソデックスと負荷装置や架台が共振を起こしてしまうためです。 

回転テーブルや本体の取付ボルトはしっかりと固定し、緩み等がなく十分な剛性を確保してください。 

 

図２．１ アクチュエータの設置 

 

 

 

 

 

z 図２．１に示すＡ部には、位置検出を行う精密部品（レゾルバ）

が組込まれています。 

Ａ部のボルト類は絶対に緩めないでください。 

また、Ａ部に何かの部品を取付けたり無理な力を加えると、 

本来の精度や機能を発揮できなくなることがありますので、 

おやめください。 

z アブソデックスは精密機器です。 

本体や出力軸をハンマなどでたたいたり、無理に組付けたり

すると本来の精度や機能を発揮できなくなることがありますの

で、おやめください。 

z 機械・装置を再起動する場合、搭載物が外れないような処置

がなされているか確認し、注意して行ってください。 

 

 

 
回転テーブル固定 

本体固定 Ａ部 

取付けベース 

警告 :！ 
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(2) アブソデックスを機械に直接取付けできない時などは、できるだけ高い剛性の得られる架台に 

取付けてください。 

 

図２．２ アクチュエータの取付け 
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(3) ダミーイナーシャによる制振 

機械装置の剛性が十分に得られない場合には、アクチュエータに最も近い所にダミーイナーシャを 

取付けることによって、機械装置の共振をある程度押さえることができます。 

以下にダミーイナーシャの付加例を示します。 

延長軸の径は、目安として最大出力トルクが４５Ｎ・ｍ以下の機種についてはφ６０ｍｍ以上、 

７０～７５Ｎ・ｍの機種についてはφ９０ｍｍ以上としてください。 

ダミーイナーシャの大きさは、負荷イナーシャ×（０．２～１）程度が目安です。 

図２．３ ダミーイナーシャ取付け１ 

 

ベルトやギア、スプラインによる結合、キーによる締結なども剛性低下の要因となります。 

この場合には、ダミーイナーシャを負荷イナーシャ×（０．５～２）程度としてください。 

ベルトやギアなどによって変速する場合には、負荷イナーシャをアクチュエータ出力軸換算の値とし、

アクチュエータ側にダミーイナーシャを取付けます。 

 

 

図２．４ ダミーイナーシャ取付け２ 

ダミーイナーシャ付加前 ダミーイナーシャ付加後

ダミーイナーシャ

ダミーイナーシャ付加前 ダミーイナーシャ付加後

ダミーイナーシャギア
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図２．５ ダミーイナーシャ取付け３ 

 

 

z ダミーイナーシャは、アクチュエータの能力範囲内でなるべく大きなものを取付けてください。 

 

 

ダミーイナーシャ

ダミーイナーシャ付加前 ダミーイナーシャ付加

スプライン
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(4) アクチュエータは水平方向（上下逆取付けを含む）、垂直方向のいずれの取付けも可能です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２．６ アクチュエータ設置方向 

 

 

 

 

 

z 重力などにより回転力が加わった状態で、サーボＯＦＦ（非常

停止、アラームを含む）およびブレーキ解除を行うと、回転力

によってアクチュエータが回転します。 

これらの操作は、必ず回転力の加わらない平衡状態で行う

か、安全を確認した上で行ってください。 

z ブレーキ付タイプのブレーキは、あらゆる場合において出力軸

を完全に保持できるものではありません。 

アンバランスな荷重で出力軸が回転する用途などでメンテナ

ンスを行う場合や、長時間機械を停止する場合など、安全を

確保する必要がある場合にブレーキだけで保持するのは確実

とは言えません。 

必ず平衡状態とするか、機械的なロック機構を設けてくださ

い。 

 

 

 

○ ○ 

警告 :！ 
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2) アクチュエータの設置場所 

(1) アクチュエータは屋内で、腐食性ガス、爆発性ガスの存在しない場所でご使用ください。 

(2) 周囲温度が０～４５℃の環境でご使用ください。 

詳細は１４.アクチュエータ仕様 をご覧ください。 

 

 

 

 

 

 

【S】 

z アクチュエータ（ＡＸ８０００シリーズを除く）および、ドライバは

防水処理を施しておりません。 

水や油のかかる環境でご使用になる場合には、防水対策を

施してください。 

z ＡＸ８０００シリーズ（防水型ブレーキ内蔵タイプ）はシール部に

ニトリルゴムを使用しています。 

これらに膨潤等の影響を及ぼす切削液等は使用しないでくだ

さい。 

z アクチュエータ、ドライバに切粉や粉塵などが付着すると漏電

や故障の原因になる場合があります。 

これらが付着しないようにしてください。 

 

注意 :！ 
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3) 使用条件 

(1) アクチュエータの許容モーメント荷重、許容アキシャル荷重はアクチュエータのシリーズ、 

およびサイズにより異なります。 

お使いになる条件にて確認をしてください。許容荷重は１４.アクチュエータ仕様 をご覧ください 

 

 

 

 

 

z 過大な偏荷重や負荷はロータの永久変形やベアリングの 

異常の原因となります。 

アクチュエータへの衝撃や外部干渉による衝撃は避けてくだ

さい。 

z 中空穴に部品や配管を通す場合は、必ず隙間を確保してくだ

さい。 

中空穴に対し圧入したり力を加えたりするようなことは絶対に

しないでください。 

z アクチュエータ本体付近に希土類磁石などのような強力な 

磁界を発するものは近付けないでください。 

本来の精度を保持できなくなることがあります。 

z アクチュエータ本体の温度が使用条件によっては高温になり

ます。 

カバー等を設け触らないようにしてください。 

z アクチュエータ本体に穴あけなどの加工をしないでください。

加工が必要な場合はご相談ください。 

 

 

注意 :！ 
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4) ドライバの設置 

(1) アブソデックスドライバを制御ボックス内に設置する場合は、ボックス内温度が５０℃を越えないようにし、

図２．７のスペースを確保してください。 

アブソデックスドライバは、防塵，防水構造ではありません。 

塵埃，水，油等がドライバ内に入ることの無いよう、ご使用環境に合わせた保護をしてください。 

 

 

（注） 

 

図２．７ ドライバの設置 

 

（注） ご使用になるケーブルに合わせて、余裕を持って寸法を決定してください。 
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5) ケーブルについて 

(1) アクチュエータ，ドライバ間のケーブルは必ず付属のものを使用し、無理な力が加わったり、傷などが

ついたりしないように設置してください。 

 

(2) 出荷後、ケーブルの長さ，種類を変更することはできません。 

機能劣化や動作不良の原因となりますのでおやめください。 

やむを得ずケーブル長さ，種類を変更される場合は、弊社工場にドライバ，アクチュエータをご返却 

いただき、再調整が必要となります。 

 

(3) ケーブル長さ，種類を変更される場合は、ケーブルを個別発注いただきますようお願いします。 

 

(4) 標準で付属するケーブルは、繰返しの屈曲を伴う用途には使用できません。 

ケーブルが繰返し屈曲する用途にはオプションの可動ケーブルをご使用ください。 

また、ＡＸ２０００，ＡＸ３０００，ＡＸ４０００シリーズの可動ケーブルをご使用の際は、アクチュエータ本体

付近のケーブルシース部を固定してご使用ください。 

なお、ＡＸ２００６，ＡＸ２０１２，ＡＸ２０１８，ＡＸ４００９については、本体引出し線が繰返し屈曲しないよう

に固定してご使用ください。 

 

 

 

 

 

z 付属ケーブルの改造は、動作不良・故障誤動作等の原因と 

なりますのでおやめください。 

 

 

 

【ＧS】 

【S】 

注意 :！ 
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6) ブレーキについて 

(1) 内蔵空圧ブレーキのご使用について 

① ＡＸ５０００、ＡＸ８０００シリーズには、エアクランプ式のブレーキおよび、エアバルブが内蔵されて

います。 

ブレーキをご使用になる場合には、給気用継手に０．５ＭＰａの清浄圧縮空気を供給してください。

（０．７ＭＰａを越える圧力は加えないでください。） 

また、バルブ用電源として、ＣＮ３にＤＣ２４Ｖ±１０％を供給してください。 

バルブ用電源は、Ｉ／Ｏ用電源と共通です。（図３．７参照） 

 

ブレーキの作動、解除は、ＮＣプログラム中でＮＣコード（Ｍ６８、Ｍ６９）を用いて行います。 

詳細は、３．システム構成と配線 をご覧ください。 

 

推奨エア回路を図２．８に示します。（ルブリケータなどによる給油は行わないでください。） 

 

エアドライヤ エアフィルタ 
5μm 

レギュレータ 
0.5MPa 

 

図２．８ 推奨エア回路 

 

② 空圧ブレーキ付タイプは、電源を遮断した状態で圧縮エアを供給するとクランプ状態となり出力

軸が固定されます。 

出力軸の保持力は、表１４．６、表１４．７に示すブレーキトルク（エア圧力０．５MPa）ですので、こ

れ以上のトルクが加わるとブレーキ部にすべりを生じて出力軸が回転します。 

また、エア圧力が低下したり供給が停止した場合には十分な保持ができなくなりますので、 

メンテナンスなどで確実に出力軸を固定したい場合には、内蔵ブレーキのみに頼らず機械的に

確実に固定できる方法をとってください。 

 

 

 

【S】 
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③ 内蔵エアブレーキには１００～１５０ｍｓｅｃ程度の応答時間が必要です。 

 （表１４．６，表１４．７参照） 

移動時間にはプログラム上の移動時間の他に、目標位置に落ち着くまでの５０～２００ｍｓｅｃ程度

の整定時間が必要です。 

機械のタイミングを検討するにあたっては、これらの時間も考慮してください。 

 

④ ＡＸ８０００シリーズをサーキュラテーブルとしてご使用の場合（出力軸に取付けたワークを 

加工する場合）には、加工時に必ずブレーキを作動させてください。 

また、アブソデックスを回転させながらワークを加工する用途には使用できません。 

 

 

 

 

 

z ブレーキ付タイプの内蔵ブレーキは、出力軸停止時の保持剛

性を高めるためのものです。 

回転中の出力軸を制動、停止する用途には使用しないでくだ

さい。 

z ブレーキを作動させるタイミングによっては位置偏差が生じる

可能性があります。 

出力軸が完全に停止してからブレーキを作動させてください。 

 

 

 

注意 :！ 
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(2) オプション電磁ブレーキのご使用について  

① ＡＸ４０００シリ－ズの電磁ブレーキ（オプション）の場合には１５０～２５０ｍｓｅｃ程度の応答時間が

必要です。（表１４．５参照） 

移動時間にはプログラム上の移動時間の他に、目標位置に落ち着くまでの５０～２００ｍｓｅｃ程度

の整定時間が必要です。 

機械のタイミングを検討するに当たっては、これらの時間も考慮してください。 

電磁ブレーキ用推奨回路は３．システム構成と配線 をご覧ください。 

 

 

 

 

 

z オプション電磁ブレーキは、出力軸停止時の保持剛性を高め

るためのものです。 

回転中の出力軸を制動、停止する用途には使用しないでくだ

さい。 

z 電磁ブレーキ付仕様の中空穴にシャフトを通す場合は非磁性

材料（ＳＵＳ３０３等）を使用してください。 

磁性材料（Ｓ４５Ｃ等）を使用しますとシャフトが磁化されてしま

い、装置への鉄粉の吸着や周辺機器に磁気の影響を与える

ことがあります。 

z 電磁ブレーキの近くでは、磁気により鉄粉等の吸着や、 

計測器・センサ・機器類へ影響を与える可能性がありますの

でご注意ください。 

z ブレーキを作動させるタイミングによっては位置偏差が生じる

可能性があります。 

出力軸が完全に停止してからブレーキを作動させてください。 

 

 

(3) 外部にブレーキ機構がある場合について 

内蔵以外のブレーキをご使用になる場合や、アクチュエータ出力軸を強制的に拘束する場合には、 

ＮＣプログラム中にブレーキ作動（Ｍ６８），ブレーキ解除（Ｍ６９）のＭコードをご使用ください。 

移動停止後にブレーキ作動（Ｍ６８）を実行すると、サーボ系の積分制御を停止し、アクチュエータの

過負荷を防止する効果があります。 

移動前にはブレーキ解除（Ｍ６９）を実行した後、移動のＮＣコードを実行するようＮＣプログラムを作成

してください｡ 

また、外部ブレーキの剛性が低いと発振することがあります。剛性の高いブレーキをご使用ください。 

詳細は３．システム構成と配線 ，８．応用例 をご覧ください。 

注意 :！ 
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３. システム構成と配線 

1) システム構成 

 

基本的な設定項目 

① パソコンまたは、対話ターミナルからＮＣプログラムを入力する。 

② 必要なパラメータを同様に設定する。 

③ ゲインを適正に設定する。 

 

基本的な駆動方法 

④ シーケンサから実行したいプログラム番号を選択する。 

⑤ シーケンサから起動信号を入れる。 

 

(1) システム構成例 （三相AC200V電源の場合） 

  
アブソデックス 
アクチュエータ本体 

ケーブルセット 
（標準４ｍ） レゾルバケーブル 

アブソデックス 
ドライバ本体 

モータケーブル 

①対話ターミナル（別売） 

②パソコン用通信ソフト 
「ティーチングノート」 
Ｗｉｎｄｏｗｓ版（無償） 

※パソコン 

④通信用ＲＳ－２３２Ｃケーブル（別売） 

※シーケンサ 

※ＡＸドライバ電源 
ＤＣ２４Ｖ 

※ネットワーク専用ケーブル
ネットワーク

使用時 
マスター 

※子局電源 ＤＣ２４Ｖ 
※ＡＸドライバ電源 

ＤＣ２４Ｖ 

※シーケンサ 

③シリアル伝送子局 
（別売） 

Ｉ／Ｏ使用時 

⑥電源ライン用 
ノイズフィルタ（別売） 

※ノイズフィルタ 
接続用ケーブル 

⑤モータケーブル用 
ノイズフィルタ（別売） 
z モータケーブルの長さが 

６ｍ以上の場合には、 
モータケーブル用ノイズ 
フィルタを設置してください。 

ＦＧ

三相ＡＣ２００Ｖ 
※電源ケーブル 

※Ｉ／Ｏケーブル

Ｉ／Ｏコネクタ（付属品） 

※印は、お客様にてご用意ださい。 

 

図３．１ システム構成 
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z 対話ターミナルはプログラム入力時、パラメータ設定時、試運転時以外には接続しないでください。 

z ケーブル長さが６ｍ以上の場合には、モータケーブルのＵＶＷ線にモータケーブル用ノイズフィルタを 

挿入してください。 

ノイズフィルタのＩＮ側をドライバ側にし、なるべくドライバの近くに設置してください。（図３．１参照） 

 

 

 

 

 

 

 

 

【GS】 

z モータケーブル用ノイズフィルタには、電源ライン用のノイズ 

フィルタは使用しないでください。 

z モータケーブル、電源ケーブルなどの動力線と、レゾルバ 

ケーブル、Ｉ／Ｏケーブルなどの信号線とは十分に離して 

配線してください。 

束線したり同一配管に通したりしないでください。 

z アクチュエータとドライバの組合わせを誤ると電源投入時に 

アラーム３が発生します｡ 

アクチュエータとドライバの組合わせをご確認ください。 

アラーム３の詳細は、１０．アラーム をご覧ください。 

 

 

 

注意 :！ 
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(2) 周辺機器一覧 

 

① 対話ターミナル 

表３．１ 対話ターミナル 

対話ターミナル 形 番 メーカ 

標準（日本語版） ＡＸ０１７０Ｈ ＣＫＤ(株) 

英語版 ＡＸ０１７０Ｈ－Ｅ ＣＫＤ(株) 

 

 

② パソコン用通信ソフト 

品 名 ： ティーチングノートＷｉｎｄｏｗｓ版 

  （Windows95,98,NT3.51,4.0,ME,2000,XP対応） 

  注）環境によっては動作しない場合があります。 

メーカ ： ＣＫＤ(株) 

 

 

③ シリアル伝送子局 

表３．２ シリアル伝送子局 

対応ネットワーク 形 番 メーカ 

ＣＣ－ＬＩＮＫ ＡＸ－ＯＰＸ－７Ｇ ＣＫＤ(株) 

ＤｅｖｉｃｅＮｅｔ ＡＸ－ＯＰＸ－７Ｄ ＣＫＤ(株) 

 

 

④ ＲＳ－２３２Ｃ通信ケーブル 

表３．３ 通信ケーブル 

 形 番 メーカ 

Ｄ－Ｓｕｂ２５ピン用（２ｍ） ＡＸ－ＲＳ２３２Ｃ－２５Ｐ ＣＫＤ(株) 

Ｄ－Ｓｕｂ９ピン用（２ｍ） ＡＸ－ＲＳ２３２Ｃ－９Ｐ ＣＫＤ(株) 

ハーフピッチ１４ピン用（２ｍ） ＡＸ－ＲＳ２３２Ｃ－１４Ｐ ＣＫＤ(株) 
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⑤ モータケーブル用ノイズフィルタ推奨品 

形 番 ： ＬＦ－３１０ＫＡ （三相、１０Ａ用） 

メーカ ： ＮＥＣトーキン(株) 

 

 

 

 

 

z モータケーブル用ノイズフィルタとして、電源ライン用のノイズ

フィルタは使用しないでください。 

 

 

⑥ 電源ライン用ノイズフィルタ推奨品 

表３．４ 電源ライン用ノイズフィルタ 

電源電圧 形 番 メーカ 備 考 

ＬＦ－３１０ ＮＥＣ トーキン(株) 三相、１０Ａ 
ＡＣ２００Ｖ 

3SUP-EF10-ER-6 岡谷電機産業(株) 三相、１０Ａ 

ＬＦ－２１０ ＮＥＣ トーキン(株) 単相、１０Ａ 
ＡＣ１００Ｖ 

ＮＦ2015A-OD 双信電機(株) 単相、１５Ａ 

（注） 電源ラインにノイズフィルタを挿入する場合には、電流容量１０Ａ以上のものを 

ご使用ください。 

 

 

 

注意 :！ 
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2) 配線 

(1) ドライバパネル説明 

ドライバの前面パネルには、各種の端子台，コネクタがあります。 

図３．２，図３．３にドライバの前面パネルを示します。 

 
動作表示 

主電源 AC200V 

R 相

S 相

T 相

アクチュエータ 保護接地

アクチュエータ U 相

ブレーキ用+24V

アクチュエータ V 相

アクチュエータ W 相

ブレーキ用グランド

ゲイン 1 調整用 
ディップスイッチ 
 （収束時間） 

CN2 
レゾルバ用コネクタ 

CN1 
RS-232C 用コネクタ 

ゲイン 2 調整用 
ディップスイッチ 
   （負荷） 

CN3 
I/O 用コネクタ 

銘板

保護接地 

 

 

図３．２ ＧＳタイプドライバパネル 

ＡＣ２００Ｖ仕様（標準） 

 

（注） 電源表示（ＰＯＷＥＲ）は、内部の制御電源（５Ｖ）によって点灯します。 

主電源を直接検知するものではありません。 
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動作表示 

主電源 AC100V 

R 相

S 相

NC

アクチュエータ 保護接地

アクチュエータ U 相

ブレーキ用+24V

アクチュエータ V 相

アクチュエータ W 相

ブレーキ用グランド

ゲイン 1 調整用 
ディップスイッチ 
 （収束時間） 

CN2 
レゾルバ用コネクタ 

CN1 
RS-232C 用コネクタ 

ゲイン 2 調整用 
ディップスイッチ 
   （負荷） 

CN3 
I/O 用コネクタ 

銘板

保護接地

 

 

図３．３ Ｓタイプドライバパネル 

ＡＣ１００Ｖ仕様（オプション） 

 

（注） 電源表示（ＰＯＷＥＲ）は、内部の制御電源（５Ｖ）によって点灯します。 

主電源を直接検知するものではありません。 
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(2) 端子台の接続 

① Ｌ１，Ｌ２，Ｌ３，ＮＣ 

• ＡＣ２００Ｖ用ドライバの場合 

三相電源でご使用の場合には、Ｌ１，Ｌ２，Ｌ３端子に、５０／６０Ｈｚの電源を接続します。 

（図３．１参照） 

単相電源でご使用の場合にはＬ１，Ｌ２端子に、５０／６０Ｈｚの電源を接続します。 

 

• ＡＣ１００Ｖ用ドライバの場合 

Ｌ１，Ｌ２端子に５０／６０Ｈｚの電源を接続します。 

ＮＣ端子には、なにも接続しないでください。 

 

（注）最大トルクが５０Ｎ・ｍ以下の機種のみ、単相２００Ｖ電源でご使用いただけます。 

（注）電源ケーブルは、耐熱ビニル２mm2 以上をご使用ください。 

 

②      （保護接地） 

モータケーブルのＦＧ（フレ―ムグランド）と電源のア－スとを必ず接続してください。 

（図３．１参照） 

 

③ Ｕ，Ｖ，Ｗ，ＢＫ＋，ＢＫ－ 

付属のモータケーブルにて、アクチュエータへ接続します。（図３．１参照） 

 

（注） 電磁ブレーキをご使用になる場合は３．２）．（４）電磁ブレーキの配線 をご覧ください。 

 

 

 

 

 

z Ｌ１，Ｌ２，Ｌ３，ＮＣ，Ｕ，Ｖ，Ｗの端子は、高電圧となります。 

通電中は触れないようにしてください。 

また、電源遮断後５分間も内部コンデンサに蓄えられた電荷

のため高電圧となりますので、触れないようにしてください。 

 

 

 

危険 :！ 
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z モータケーブル，電源ケーブルなどの動力線と、レゾルバ 

ケーブル，Ｉ／Ｏケーブルなどの信号線とは十分に離して 

配線してください。 

束線したり同一配管に通したりしないでください。 

z 電源は、必ず指定の商用電源を接続してください。 

ＰＷＭ出力のインバータなどを接続すると故障することがあり

ます。 

z 指定電圧以上の電源を接続すると故障することがあります。 

（注） ＢＫ＋、ＢＫ－端子はブレーキ用２４Ｖ出力（出力電流 ＭＡＸ２００ｍＡ）です。 

ブレーキを使用するにはＤＣ２４Ｖ外部電源が必要です。 

Ｉ／Ｏ用コネクタ（ＣＮ３）の１～２、３～４番ピンにそれぞれ＋２４Ｖ±１０％、ＧＮＤを接続して 

ください。 

また、この電源はＩ／Ｏ電源を兼ねています。 

【S】 （注） 空圧ブレーキ付きタイプに内蔵されているブレーキ用バルブの消費電流は、７５ｍＡです。 

 バルブ非通電時にエア圧力によりクランプされ、バルブ通電時にブレーキ解除されます。 

 

 

 

注意 :！ 
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④ 電源容量 

 

表３．５ 電源容量 

アクチュエータ形番 電源容量(kVA) 

ＡＸ２００６，Ｘ２００６Ｇ ０．８ 

ＡＸ４００９ 

ＡＸ２０１２，Ｘ２０１２Ｇ 

ＡＸ２０１８Ｇ 

ＡＸ１０２２，Ｘ３０２２ 

ＡＸ４０２２，Ｘ４０２２Ｇ 

ＡＸ５０２２ 

ＡＸ２０２１ 

１ 

ＡＸ１０４５，Ｘ３０４５，Ｘ４０４５ 

ＡＸ４０４５Ｇ，Ｘ５０４５，Ｘ８０４５ 

ＡＸ２０４２ 

１．５ 

ＡＸ１０７５，Ｘ３０７５ 

ＡＸ４０７５，Ｘ４０７５Ｇ 

ＡＸ５０７５ 

ＡＸ８０７０ 

２ 

（注） 電源容量は接続するアクチュエータにより決定されます。 

 

 



 

[SMB-31] 

― 3-10 ― 

システム構成と
配線 

３ 
 

(3) コネクタの接続 

① ＣＮ１（ＲＳ－２３２Ｃ） 

対話ターミナルや、パソコン等と接続するシリアルインターフェースです。 

ＲＳ－２３２Ｃによる通信方法については、１２．通信機能 をご覧ください。 

 

コネクタ形番（ケーブル側） 

   メーカ：オムロン 

   形番：ＸＭ２Ａ－０９０１（プラグ）、ＸＭ２Ｓ－０９１１（フード） 

 

② ＣＮ２（レゾルバ） 

アクチュエータに内蔵されている位置検出器（レゾルバ）用のコネクタです。 

付属の専用レゾルバケーブルでアクチュエータと接続します。 

 

③ ＣＮ３（Ｉ／Ｏ） 

おもに、シーケンサと接続するＩ／Ｏ信号用コネクタです。 

 

コネクタ形番（ケーブル側） 

   メーカ：本多通信工業（株） 

   形番：ＭＲ－５０Ｍ（プラグ）、ＭＲ－５０Ｌ（フード） 

本コネクタは、付属品として添付されています。 

 

 

 

 

 

z ＣＮ１、ＣＮ３の信号ケーブルは、動力線や高圧線とは十分に

離して配線してください。 

束線したり同一配管に通したりしないでください。 

ノイズにより誤動作を引き起こす可能性があります。 

 

 

 

注意 :！ 
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(4) 電磁ブレーキの配線 

オプションの電磁ブレ－キをご使用の場合、またはユ－ザ側でアブソデックスの外部に電磁ブレーキ

を取付け、これをアブソデックスのプログラムから動作させる場合には、以下の点にご注意ください。 

 

① 電磁ブレーキの配線 

  

アブソデックス 
アクチュエータ本体 

ケーブルセット 
（標準４ｍ） 

レゾルバケーブル 

アブソデックス 
ドライバ本体 

モータケーブル 電源ライン用 
ノイズフィルタ（別売） 

モータケーブル用 
ノイズフィルタ（別売） 
z モータケーブルの長さが 

６ｍ以上の場合には、 
モータケーブル用ノイズ 
フィルタを設置してください。 

ＦＧ

三相ＡＣ２００Ｖ 

リレー ＤＣ２４Ｖ 

青色リード線 
（極性無し） 

保護素子 
（アクチュエータ本体に添付） 

 

図３．４ 電磁ブレーキの配線 

 

電磁ブレーキを使用する場合は、Ｉ／Ｏコネクタ（ＣＮ３）の外部入力（１，２－３，４ピン）にＤＣ２４Ｖを 

供給してください。 

 

注） 電磁ブレーキは、回転中の出力軸を制動、停止する用途には使用しないでください。 
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② 電磁ブレーキ用推奨回路 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３．５ 電磁ブレーキ用推奨回路 

 

 

 

 

 

z ドライバのＢＫ＋、ＢＫ－端子と、電磁ブレーキを直接接続す

ると、ドライバが破損します。 

 

z ＢＫ＋、ＢＫ－端子はブレーキ用２４Ｖ出力（出力電流 ＭＡＸ２００ｍＡ）です。 

電磁ブレーキを使用するにはＤＣ２４Ｖ外部電源が必要です。 

Ｉ／Ｏ用コネクタ（ＣＮ３）の１～２、３～４番ピンにそれぞれ＋２４Ｖ±１０％、ＧＮＤを接続してください。 

また、この電源はＩ／Ｏ電源を兼ねています。 

z 外部接点に上記のようなリレーなどの誘導負荷を接続する場合には、コイル定格電圧ＤＣ２４Ｖで定格 

電流１００ｍＡ以下としサージ対策を行ってください。 

z 電磁ブレーキは、負作動・正作動問わずＢＫ＋・ＢＫ－間の電圧が２４Ｖのときブレーキ解除し、 

０Ｖの時、ブレーキ作動するように配線してください。 

 

 

外部電源ＤＣ２４Ｖ

（お客様用意） 

外部接点（リレーなど）

（お客様用意） 

サージ対策（ダイオードなど） 

（お客様用意） 

（ＳＳＲご使用の場合は不要です。） 

外部電源ＤＣ２４Ｖ

（お客様用意） 

保護素子 
（アクチュエータ本体に

添付） 

電
磁
ブ
レ
ー
キ 

電磁ブレーキリード線 

（青色 約 30ｃｍ） 

ＣＮ３ 

ＢＫ＋ 

ＢＫ－ 

ド
ラ
イ
バ 

ＣＲ

注意 :！ 
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z 一般的に有接点リレーは接点寿命が短いため、電磁ブレーキの動作頻度（ＯＮ・ＯＦＦ回数）が高い場合、

外部接点にはソリッドステートリレー（ＳＳＲ）をご使用ください。 

奨形番  Ｇ３ＮＡ－Ｄ２１０Ｂ ＤＣ５－２４ （オムロン） 

ご使用時はＳＳＲの取扱説明書を十分お読みください。 

z リレーの接点容量は定格電流の１０倍以上のものをご使用ください。 

それ以下の場合、４極のリレーを用い図３．６のように接続してご使用ください。 

有接点リレーの接点寿命を延ばすことができます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３．６ 電磁ブレーキ用推奨回路２ 

 

 

 

 

 

z ドライバのＢＫ＋、ＢＫ－端子と、電磁ブレーキを直接接続す

ると、ドライバが破損します。 

 

 

 

リレー（４極） 

（お客様用意） 

サージ対策（ダイオードなど） 

（お客様用意） 

外部電源ＤＣ２４Ｖ

（お客様用意） 

保護素子 
（アクチュエータ本体に

添付） 

電
磁
ブ
レ
ー
キ 

電磁ブレーキリード線 

（青色 約 30ｃｍ） 

外部電源ＤＣ２４Ｖ

（お客様用意） 

ＣＮ３ 

ＢＫ＋ 

ＢＫ－ 

ド
ラ
イ
バ 

ＣＲ

注意 :！ 
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③ 電磁ブレーキ動作方法 

電磁ブレーキは、ＮＣプログラムでＮＣコード“Ｍ６８”・“Ｍ６９”を実行するか、ブレーキ解除入力

(ＣＮ３－１８)を入力することで、アブソデックスドライバのＢＫ＋，ＢＫ－端子に出力するＤＣ２４Ｖ

の電圧により動作を制御します。 

 

a. ＮＣコード“Ｍ６８”・“Ｍ６９”による制御 

“Ｍ６８”コード実行時、ＢＫ＋、ＢＫ－は非通電（ブレーキ作動）となり、 

“Ｍ６９“コード実行時、ＢＫ＋、ＢＫ－は通電（ブレーキ解除）となります。 

 

b. ブレーキ解除入力（ＣＮ３－１８）による制御 

ブレーキ作動状態で、ブレーキ解除入力時、ＢＫ＋、ＢＫ－間は通電（ブレーキ解除）となり

ます。 

 

z ブレーキ解除後の移動では、電磁ブレーキ解除の応答時間が長い場合には、パラメータ２７(ブレーキ出力

後のディレイ時間)を長く設定してください。 

詳細は７．パラメータの設定 をご覧ください。 

 

 

 

 

 

z 電磁ブレーキ付仕様の中空穴にシャフトを通す場合は非磁性

材料（ＳＵＳ３０３等）を使用してください。 

磁性材料（Ｓ４５Ｃ等）を使用しますとシャフトが磁化されてしま

い、装置への鉄粉の吸着や周辺機器に磁気の影響を与える

ことがあります。 

z 電磁ブレーキの近くでは磁気により鉄粉等の吸着や、 

計測器・センサ・機器類へ影響を与える可能性がありますの

でご注意ください。 

z ブレーキを作動させるタイミングによっては位置偏差が生じる

可能性があります。 

出力軸が完全に停止してからブレーキを作動させてください。 

 

 

 

注意 :！ 
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(5) ＣＮ３（Ｉ／Ｏ信号）の接続 

① 一般Ｉ／Ｏの接続 

Ｉ／Ｏ信号は、必ずしも全てを接続する必要はありません。 

必要な信号をご検討の上、シーケンサなどと接続してください。 

１

２

３

４

ＤＣ２４Ｖ±10％

お客様準備

負荷

電源

＋２４

出力

３３、

３４、

３５、

３６、

３７、

～

入力

５、

６、

７、

８、

～

ＣＮ３

ドライバ本体

ＦＧ

シールドケーブルを

ご使用ください

ＳＷ

シーケンサ

入力

出力

 

図３．７ 接続例 

 

 

 

 

 

z 出力にリレー、ソレノイド等の誘導性負荷を接続する場合に

は、出力ポート保護のため負荷と並列にサージアブソーバを

接続してください。 

接続の際には、極性に注意してください。 

極性が逆ですと出力回路を破壊することがあります。 

＜推奨品＞メーカ：石塚電子（株）形式：ZD018 

 

注意 :！ 
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② パルス列入力の接続 

上位パルス発生装置との接続例を示します。 

実際に接続する場合には、ご使用になるパルス発生装置の仕様をご確認ください。 

接続ケ－ブルはノイズでの誤動作防止の為、ツイストペアシ－ルドケ－ブルをご使用ください。 

また長さは１ｍ以内でご使用ください。 

 

パルス入力回路のフォトカプラ（図３．８、図３．９のＰＣ）がＯＮとなる時の論理を“ＴＲＵＥ”、 

ＯＦＦとなるときの論理を“ＦＡＬＳＥ”とします。 

オ－プンコレクタ出力の場合には、図３．８のＴｒがＯＮの時 “ＴＲＵＥ”、ＯＦＦの時“ＦＡＬＳＥ”の

論理となります。 

 

 

＜接続例１＞ オ－プンコレクタ出力（パルス・方向）の場合 

オ－プンコレクタ出力では最大入力パルス周波数は２５０Ｋｐｐｓです。 

Ｖｃｃが＋５Ｖ以上でご使用の場合には入力電流ｉが必ず以下の範囲に入るよう制限抵抗を 

接続してください。＋５Ｖでご使用の場合には不要です。 

入力電流ｉ＝７～１２ｍＡ 

 

制限抵抗Ｒ１（例） 

Ｖｃｃが＋１２Ｖの場合 Ｒ１＝６８０Ω 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３．８ 接続例１ 

 

Ｖｃｃ

Ｔｒ

Ｒ１
３３０Ω

Ｔｒ

Ｒ１ ３３０Ω

パルス

方向

パルス発生装置 アブソデックス

ＦＧ

Ｖｃｃ

ＣＮ３－１９

ＣＮ３－２０

ＣＮ３－２１

ＣＮ３－２２

ｉ

ＰＣ

ＰＣ
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＜接続例２＞ ラインドライバ出力の場合 

アブソデックスのパルス入力回路はオ－プンコレクタ出力に対応していますが、ラインドライバ

でも使用可能です。 

ラインドライバ出力では最大入力パルス周波数は４００Ｋｐｐｓです。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３．９ 接続例２ 

 

 

 

 

 

z モータケーブル、電源ケーブルなどの動力線と、レゾルバ 

ケーブル、Ｉ／Ｏケーブルなどの信号線とは十分に離して 

配線してください。 

束線したり同一配管に通したりしないでください。 

 

 

３３０Ω

３３０Ω

パルス

方向

パルス発生装置 アブソデックス

ＦＧ

ＣＮ３－１９

ＣＮ３－２０

ＣＮ３－２１

ＣＮ３－２２

ｉ
ラインドライバ

ＡＭ２６ＬＳ３１相当

ＰＣ

ＰＣ

注意 :！ 
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(6) ＣＮ３（Ｉ／Ｏ信号）インターフェイス仕様 

① 一般Ｉ／Ｏ入力仕様 

 

 

 

 

 

 

定格電圧２４Ｖ±１０％、定格電流５ｍＡ 

図３．１０ 入力回路 

 

② 一般Ｉ／Ｏ出力仕様 

 

 

 

 

 

 

 

 

定格電圧２４Ｖ±１０％、最大定格電流３０ｍＡ 

図３．１１ 出力回路 

 

③ パルス列入力仕様 

 

 

 

 

 

 

 

定格電圧５Ｖ±１０％ 

図３．１２ パルス列入力回路 

 

（注） パルス列入力の論理は、図３．１２ パルス列入力回路 においてフォトカプラが 

ＯＮとなる時“ＴＲＵＥ” 、ＯＦＦとなる時“ＦＡＬＳＥ”とします。 

パルス仕様については、５．Ｉ／Ｏの使い方 をご覧ください。 

１９、２１ピン

２０、２２ピン

３９０Ω

１ＫΩ

１、２ピン ＋２４Ｖ±10％

５～１８ピン

１、２ピン ＋２４Ｖ±10％

３３～５０ピン

３、４ピン

負荷
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４. 試運転 

この章ではまず、アブソデックスを動かしてみることを目的とします。 

以下の手順に従って、４分割の動作をさせてみましょう。 

 

※以下の内容は、等分割の試運転です。 

アブソデックスは一方向に回転しますので、配線などがからまないようにご注意ください。 

 

 

 

ＳＴＥＰ１  

 取付け・接続のチェック   

 

 ↓ 

ＳＴＥＰ２ 

 ゲイン調整（オートチューニング）   

 

 ↓ 

ＳＴＥＰ３  

 原点合わせ   

 

 ↓ 

ＳＴＥＰ４ 

 試運転用プログラムの作成と試運転   

 

 ↓ 

 

 終了   

 

以上の手順で試運転ができます。 

 

 

アブソデックスの設置や接続が正しくできているか、 

チェックします。 

 

 

オートチューニングの機能を使い、負荷に合った 

ゲイン調整を行います。 

 

 

原点オフセットの機能を使い原点を任意の位置に 

設定します。（試運転の時は特に設定しなくてもよい） 

 

 

対話ターミナルを使い簡単にプログラムを作ることが 

できます。 

動作モードの起動入力で運転スタート 
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STEP1 取付け・接続のチェック 

アブソデックスの本体をしっかり固定してください。 

設置が不安定な場合や、ベースや架台の剛性が低い場合は、アブソデックスの能力を十分に発揮させるこ

とができません。 

また、負荷もしっかりとつけてください。グラグラしたりボルトが緩んでいたりすると、発振の原因となります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４．１ 

※詳細は、２.設置 をご覧ください。 

 

次に、アクチュエータとドライバおよび電源等を全て接続してください。 

  
アブソデックス 
アクチュエータ本体 

ケーブルセット 
（標準４ｍ） レゾルバケーブル 

アブソデックス 
ドライバ本体 

モータケーブル 

対話ターミナル（別売） 

パソコン用通信ソフト 
「ティーチングノート」 
Ｗｉｎｄｏｗｓ版（無償） 

パソコン 

通信用ＲＳ－２３２Ｃケーブル（別売） 
電源ライン用 

ノイズフィルタ（別売） 

モータケーブル用 
ノイズフィルタ（別売） 

ＦＧ

三相ＡＣ２００Ｖ 

試運転には対話ターミナル、または、

パソコンが必要となります。 
この章では対話ターミナルを用いて

説明します。 

 

図４．２ 接続例（三相ＡＣ２００Ｖ電源の場合） 

 

※詳細は３．システム構成と配線 をご覧ください。 

 グラグラ 
しないこと 

ボルトは緩んでないか 
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STEP2 ゲイン調整（オートチューニング） 

アブソデックスを運転するには、ゲイン調整が必要です。 

ゲイン調整はアブソデックスが最適な状態で動作するように、取付ける負荷に応じて設定するものです。 

ここではオートチューニングの機能を用いたゲイン調整方法を説明します。 

 

（注1） オートチューニングはチューニングの際にアクチュエータが数回転することがあります。 

回転しても良いように、配線・配管・その他干渉物を取り除いてください。 

干渉物が取り除けない時は、手動によるゲイン調整を行ってください。 

手動調整は、９．ゲイン調整 をご覧ください。 

（注2） 下図のように仕事トルク（外部からアクチュエータの出力軸を回転させる力）が作用している時は、 

オートチューニングができません。この場合も手動でゲイン調整を行ってください 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４．３ 仕事トルクの作用 

○ ○

× ○ 
仕事トルク 
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2) オートチューニングの方法 

図４．４のフローチャートの順序でオートチューニングを行います。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
図４．５ ドライバパネル 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４．４ オートチューニングフローチャート 

 

 

始め

対話ターミナルと接続

し、電源を投入します。

Ｇ１を０にセット

Ｇ２を０にセット

”Ｍ５”送信

”Ｌ７＿８３＿５”送信

起動後、

アラーム

停止？

原因を取り除きます。

アラームをリセット

発振する？

手 動 調 整 を し て く だ

さい。

完了

Ｙ

Ｎ

Ｎ

Ｙ

”Ｍ１”送信

ドライバパネルのディップスイッチを

マイナスドライバなどで切替えま

す。 
オートチューニングが有効になりま

す。 
 
 
 
 
 
サーボＯＦＦにします。 
 
 
オートチューニングの揺動が始まり

ます。 
 
 
 
 
 
 
 
サーボＯＮします。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
実際動かされるプログラムを入力し

動作させます。 
 
 
手動調整については 
９．ゲイン調整 をご覧ください。

  

Ｇ1： ゲイン 1 調整用

ディップスイッチ

 （収束時間） 

Ｇ2： ゲイン 2 調整用

ディップスイッチ

   （負荷） 
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オートチューニングをはじめます。 

(1) 図４．５ドライバパネルのゲイン調整用ディップスイッチＧ１、Ｇ２を両方とも０に合わせます。 

これにより、オートチューニングモードが有効になります。 

 

(2) 電源投入 

万一、アブソデックスが動いても干渉物がないことを確認し電源を投入します。 

※この時アブソデックスが何かの力によって動かされるとアラーム１が発生します。 

 

→ 電源を再投入しアラームが点灯していないことを確認してください。 

 

 

(3) 対話ターミナルからオートチューニングに必要なコマンドを入力します。 

 

以下に対話ターミナルのキー入力方法を説明します。 

よければ次に進んで、実際の入力画面からコマンドを入力してください。 

 

① キーの名称 

•   ：リターンキー 

メニュー、またはコマンドの決定、処理の実行のとき使用します。 

 

•  スペース；   ：スペース／セミコロンキー 

動作モードのＭＤＩ・ターミナルモードでは、スペースキーとして、 

編集モードのＮＣでは、セミコロン（；）として使用します。 

その他では、無効になります。 

 

•   ：解除キー／モードキー 

カーソル上の１文字が削除されます。 

また、カーソル上に文字が何も入力されていない場合、カーソルの位置から１つ前の文字を

削除します。（スペースは、文字とみなします。） 

 

キーを押しながらこのキーを押すとモードキーとなります。 

各モード内で処理をキャンセルしたい場合に使用します。 

このキーを押すことによって１つ前のメニュー画面に戻ります。 
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•    ：カーソル移動キー（左右矢印）／スクロールキー（上下矢印） 

矢印方向へカーソルを移動させます。 

 

キーを押しながらこのキーを押すとスクロールキーとなります。 

矢印方向へ、１ブロックごとのデータのスクロールをします。 

 

•   ：シフトキー 

アルファベット・ （上矢印）・ （下矢印）・ （モード）・ （－）・ スペース； （小数点） キーを 

入力する時に使用します。 

キーを押しながら入力してください。 

これ以降シフトキーを押しながらの入力は （Ｍ入力）の様に表記します。 

 

 

•          ：非常停止キー 

プログラムの実行を止め、アクチュエータを即時停止させます。 

オートチューニング中は、即時サーボＯＦＦにします。 

（アラームＥを発生させます。） 

 

 

② 文字・記号の入力方法 

 

        “Ｍ”を入力する場合、  を押しながらこのキーを押します。 

 

 

 

         “６”を入力する場合、このキーを押します。 

 

（注） 文字や記号の入力はすべて挿入タイプになっているので、カーソル位置の前に入力文字

が挿入されます。 

 

 

 

 

詳しくは、対話ターミナル取扱説明書 をご覧ください。 

非常停止

Ａ１０ Ａ１８０ “８”を入力 
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(4) 対話ターミナルのモードをターミナルモードにします。 

必要なコマンドはターミナルモードから入力します。（ターミナルモードは動作モードの中にあります） 

 

① アブソデックスの電源を投入しますと、次の 

オープニングの後、モード選択画面が現れます。 

 

 

② 、  と入力しますと動作モードに入ります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

③ 、 、  と入力し、ターミナルモードに 

入ります。 

 

 

 

 

 

 

コマンドの入力画面 → 

 

 

 

 

 

 

 

モードセンタク 

１ヘンシュウ ２ヒョウジ→ 

 

 

 

 

ＡＢＳＯＤＥＸ   ＣＫＤ 

Ｖｅｒ□．□ 

１キドウ   ２テイシ 

３バンゴウ  ４リセット 

モードセンタク 

←３パラメータ ４ドウサ → 

１シングル   ２ＭＤＩ 

３ブレーキオン ４ブレーキオフ

１サーボオン  ２サーボオフ 

３オフセット  ４ターミナル 

↓ 

↓ 

↓ 

↓ 

↓ 

ターミナル 

＞  

↓  
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(5) 図４．４のフローチャートに従ってオートチューニングの操作を行います。 

 

① サーボＯＦＦにします。（“Ｍ５”送信） 

    、     （ が表示されます） 

       （入力状態へスクロールするリターン入力です） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

、

→Ｍ５を入力 

 

→送信 

 

→送信完了・サーボＯＦＦ 

 

→入力状態へスクロール 

 

→入力状態 

Ｍ５ 

＞０← 

ターミナル 

＞Ｍ５  

０← 

＞  

↓ 

↓ 
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② オートチューニングを始めます。 

（“Ｌ７＿８３＿５”送信） 

、 、 スペース； 、 、 、 スペース； 、 、    （ が表示されます） 

  （入力状態へスクロールするリターン入力です） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

z オートチューニングのコマンドを送信すると（リターンキーを押す）オートチューニングを 

開始します。 

これによりアブソデックスが揺動を始めます。負荷によっては数回転することもあります。 

配線・配管・その他干渉するものがないように十分注意した後にリターンキーを押して 

ください。 

 

 

③ アクチュエータの揺動が停止したら、チューニング完了です。 

（負荷により数秒から十数秒かかります。） 

 

 

、 、 スペース； 、 、 、 スペース； 、 、

 

→Ｌ７＿８３＿５を入力 

 （オートチューニングのコマンド） 

→送信（揺動を始めます。） 

 

→送信完了 

 

→入力状態へスクロール 

 

→入力状態 

 

０← 

＞  

Ｌ７＿８３＿５ 

＞０←  

０← 

＞Ｌ７＿８３＿５  

↓

↓
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④ サーボＯＮにします。（“Ｍ１”送信） 

、 、     （“ ”が表示されます） 

          （入力状態へスクロールするリターン入力です） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

z この状態でアブソデックスが発振するようであれば、手動ゲイン調整が必要です。 
９．ゲイン調整 をご覧ください。 

 

 

（注） キー入力を間違えた場合は、 で削除し、再入力してください。 

間違えて送信し アラーム７ が発生した場合は、もう一度入力・送信してください。 

（注） ターミナルモードを終了→動作モードを終了→モード選択 に戻る時は、 

、 と入力してください。 

（注） 間違えて送信し、受信データが“＊”でアラーム７ が発生した場合は、アラーム解除 

（ 、 、 （“Ｓ７”）送信・“ ”を表示）した後、もう一度入力・送信してください。 

 

、

→Ｍ１を入力 

  

→送信 

 

→送信完了・サーボＯＮ 

 

→入力状態へスクロール 

 

→入力状態 

０← 

＞Ｍ１  

Ｍ１ 

＞０← 

０← 

＞  

↓

↓
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（参考） 

パソコン用通信ソフト「ティーチングノート」を使用するとオートチューニングをより簡単に行うことができま

す。 

(3)(4)(5)を「ティーチングノート」を使用して行う方法を説明します。 

 

① ティーチングノートを起動し、オートチューニングダイアログを開きます。 

オートチューニングを始めるには、「実行」ボタンを押します。 

 

 

 

② サーボ OFF の確認があります。 

よろしければ「OK」を押してください。 

 

 

 

 

出力軸の応答性を調整し

ます。 

数字を大きくすると硬く 

なります。 

摩擦負荷が大きい

場合は大きくしてく

ださい。 

オートチューニング

により設定された

ゲインが表示され

ます。 

揺動の振り角を

調整します 

アラームが 

表示されます。 
オートチューニングを

始めます。 
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③ 揺動を始める前に確認があります。 

よろしければ「OK」を押してください。 

 

 

 

④ アクチュエータの揺動が停止したら、オートチューニング完了です。 

（負荷により数秒から十数秒かかります。） 

 

 

※詳しくは、「ティーチングノート」取扱説明書 をご覧ください。 
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STEP3 原点合わせ（試運転時は特に設定する必要はありません） 

対話ターミナルの原点オフセットを使い、原点を任意の位置に設定します。 

モード選択画面より動作モードを選択します。 

 

• モードの選択手順 

① カーソルを、実行したいモードの番号に移動させます。 

次の 2 通りの方法から行ってください。 

a. 直接、実行したいモードの番号をキー入力する。 

b.    キーを入力することによってカーソルを移動させる。 

 

② キーを押してください。選択したモードに入ります。 

 

 

• 動作モードについて 

動作モードには、１４のメニュー項目があります。 

メニュー表示の切替えは、 または キーで 

行います。 

また、これらを実行させるには、実行したい項目の 

メニューを表示させ、その項目に付いている番号を 

キー入力します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

モードセンタク 

←３パラメータ ４ ドウサ → 

、 

１キドウ     ２テイシ 

３バンゴウ    ４リセット 

１シングル    ２ＭＤＩ 

３ブレーキオン  ４ブレーキオフ 

１サーボオン   ２サーボオフ 

３オフセット  ４ターミナル 

１ゲンテンフッキ 

２ＪＯＧドウサ 

↑↓ 

↑↓ 

↑↓ 

↑↓ 

 

 

 

動作モード メニュー 
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原点オフセット量の設定手順 

1) 2 サーボオフの付いているメニューを表示させます。 

 

2) キーを押して下さい。サーボＯＦＦします。 

カーソルが２ の位置で 2 回点滅します。 

 

（注） サーボＯＦＦ状態で、“キドウ”、“テイシ”、“シングル”、

“ＭＤＩ” 、“ブレーキオン”、“ブレーキオフ”、“ゲンテン

フッキ”を選択すると、次のメッセージが表示されます。 

これらを実行する際は、サーボＯＮを行って下さい。 

（注）アクチュエータを横向きに取付けた状態でサーボＯＦＦすると、出力軸が負荷の重みで回転することが

あり危険です。 

本手順では行わず、ＭＤＩ 等、サーボＯＮ状態で位置合わせしてください。 

 

3) アクチュエータの出力軸を手で回して、機械側の原点と、アクチュエータの出力軸の原点と仮定した点の 

位置を合わせます。 

 

4) ３オフセットの付いているメニューを表示させます。 

 

 

 

5) キーを押します。次の画面が表示されます。 

（ 例では設定前の原点オフセット量が０ の場合） 

 

 

 

6) Ｙ にカーソルを合わせ キーを押します。 

原点オフセット量が設定されます。 

 

※設定した原点オフセット量は、一度電源を遮断し再投入することにより有効になります。 

 

 

パラメータセッテイ〔Ｙ／Ｎ〕 

       ０  パルス 

パラメータに設定されている原点オフセット量

１サーボオン  ２サーボオフ 

３オフセット  ４ターミナル 

サーボオン シテクダサイ 

 

１サーボオン  ２サーボオフ 

３オフセット  ４ターミナル 
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STEP4 試運転用プログラムの作成と試運転 

対話ターミナルを使用し、４分割のプログラムを作成します。 

本プログラムでは、起動入力のたびにＣＷ方向（時計方向）へ割出し角度９０°、移動時間１ｓｅｃの動作を

行います。 

 

1) モード選択画面で編集モードを選択します。 

 

 

 

2) 編集モードのメニューの中から１トウブンカツを選択します。 

（選択方法は、モードの選択と同様に行って下さい。） 

 

 

3) アブソデックスドライバに格納されているプログラム番号が 

表示されます。 

プログラムが格納されていない場合は次のような表示になります。 

確認後 キーを押します。 

 

4) 作成するプログラム番号を入力します。 

今回は“１”を入力し、 キーを押します。 

 

5) 起動前の原点位置を選択します。 

今回は一回転原点を選択します。 

そのまま キーを押します。 

※番号の後ろの“－” の表示は現在確定されている内容を示します。 

 

6) 原点復帰方向を選択します。 

今回はＣＷ方向を選択します。 

そのまま キーを押します。 

 

7) 原点復帰速度を入力します。 

そのまま キーを押します。 

（数字を入力せず、 キーのみを押しますと、 

パラメータ５（原点復帰速度）の設定値にしたがって動作します。 

初期値は２ｒｐｍです。） 

モードセンタク 

１ヘンシュウ  ２ヒョウジ→ 

カクノウ プログラム 

← 

トウブンカツ： シンキ 

プログラムＮＯ 〔   〕 

トウブン： フッキソクド 

      〔   〕ＲＰＭ 

ヘンシュウ モード 

１トウブンカツ  ２ＮＣ→ 

トウブン：ゲンテンフッキイチ 

１－ゲンテン  ２ワリダシ 

トウブン： フッキホウコウ 

１～２   〔１〕ＣＷ 
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8) 分割数を入力します。 

今回は４分割とします。 

“４”を入力し、 キーを押します。 

 

9) １割出し分の移動時間を入力します。 

今回は１ｓｅｃとします。 

“１”を入力し、 キーを押します。 

 

10) アクチュエータの回転方向を設定します。 

今回はＣＷ方向とします。 

“１”を入力し、 キーを押します。 

 

11) 位置決め完了後の停止処理を選択します。 

今回は、起動入力毎に割出しを行います。 

そのまま キーを押します。 

 

12) ブレーキの使用、未使用を選択します。 

今回は、ブレーキは使用しません。 

２ミシヨウを選択し、 キーを押します。 

 

13) Ｍコード処理を選択します。 

今回は、Ｍコードは使用しません。 

“３”を入力し、 キーを押して下さい。 

 

14) パラメータの値を設定するかどうかを選択します。 

今回は、パラメータの設定は行いません。 

そのまま キーを押します。 

 

15) 編集処理が終了し、編集モード内のメニュー５カクノウ に 

移ります。 

そのまま キーを押します。 

 

16) 次の画面が表示されますので、そのまま キーを押します。 

 

 

 

トウブン： ブンカツスウ 

      〔   〕 

トウブン： イドウジカン 

      〔   〕ビョウ 

トウブン： カイテンホウコウ 

１ＣＷ   ２－ＣＣＷ 

トウブン： テイシ ショリ 

１－キドウマチ  ２ドウェル 

トウブン： ブレーキ 

１－シヨウ  ２ミシヨウ 

トウブン： Ｍコード 

１～３  〔１〕Ｍコード 

トウブン：パラメータセッテイ 

シマスカ？   〔Ｙ／Ｎ〕 

ヘンシュウモード 

←４ケイゾク  ５カクノウ→ 

トウブンカツ      ０１ 

カクノウシマスカ？ 〔Ｙ／Ｎ〕
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17) 次の画面が表示されますので、そのまま キーを押します。 

 

 

18) 次のメッセージが表示され、動作モードの画面になります。 

（試運転準備完了） 

ここで“１”を入力すると原点復帰を行います。 

（現在位置が原点にいる場合は動作しません） 

もう１度“１”を入力すると４分割の動作を始めます。 

“１”を入力する度に、９０°動きます。 

 

※アラームが発生したら“４”（リセット）を入力してください。 

 

 

 

 

z ゲイン調整段階や試運転時には、思わぬ動作をする場合が

ありますので、可動部（回転部）に手を出さないよう十分注意

してください。 

また、アクチュエータが一回転しても安全であることを確認して

から電源を投入し、調整をおこなってください。 

z アクチュエータが見えない位置から操作を行う場合には、操作

前に必ずアクチュエータが回転しても安全であることを確認し

てください。 

 

 

 

プログラムＮＯ〔１〕ヲ 

センタクシマシタ 

１キドウ   ２テイシ 

３バンゴウ  ４リセット 

トウブンカツ プログラムヲ 

ジッコウシマスカ？ 〔Ｙ／Ｎ〕

警告 :！ 



 

[SMB-31] 

― 4-18 ― 

試運転

４

 

（参考） 

格納済みのプログラムを起動させるには、プログラムの番号選択が必要です。 

1) 動作モードの３バンゴウを選択します。 

（“３”を入力します。） 

 

 

2) 起動させるプログラム番号を入力し、 キーを押します。 

 

 

 

3) 次のメッセージが表示され、メニューに戻ります。 

（例では、プログラム番号１を選択した場合） 

 

 

4) １キドウを選択します。 

（“１”を入力します。） 

現在アブソデックスドライバに選択されているプログラムの 

自動運転を行います。 

前述のプログラムと同一の場合は、原点復帰を行います。 

その後、“１”を入力する度に９０°動きます。 

 

 

 

 

 

z 電源投入時、アクチュエータ位置座標の認識を行なうため、 

電源投入より数秒間、出力軸が移動しないよう、ご注意くださ

い。 

外部の機械的な保持機構（ブレーキ等）がある場合、電源投

入と保持機構の解除のタイミングをずらして設定してください。

電源投入時に、出力軸を移動された場合、アラーム７が発生

する場合があります。 

 

１キドウ   ２テイシ 

３バンゴウ  ４リセット 

プログラムＮＯ〔１〕ヲ 

センタクシマシタ 

１キドウ   ２テイシ 

３バンゴウ  ４リセット 

バンゴウセンタク 

プログラムＮＯ〔   〕 

注意 :！ 
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５. I/Oの使い方 

本節では、おもにシーケンサと接続するコネクタ（ＣＮ３）のＩ／Ｏ信号について、その仕様および使い方を解説し

ます。 

 

1) ピン配置と信号名称 

表５．１ ＣＮ３入力信号（１／２） 

ピン 

番号 
信号名称 論理 判断 ビット 備   考 参照項 

１ 

２ 
外部電源入力 ＋２４Ｖ±１０％    

３ 

４ 
外部電源入力 ＧＮＤ    

外部２４Ｖ電源を接続しま

す。 
 

５ プログラム番号選択入力（ビット０） 正 レベル 0 

６ プログラム番号選択入力（ビット１） 正 レベル 1 

７ プログラム番号選択入力（ビット２） 正 レベル 2 

８ プログラム番号選択入力（ビット３） 正 レベル 3 

９ 
プログラム番号選択入力（ビット４） 

／プログラム番号設定入力二桁目 
正 

レベル

エッジ
4 

１０ プログラム番号設定入力一桁目 正 エッジ 5 

実行するプログラム番号を

選択・設定します。 
５.２）.（１） 

１１ リセット入力 正 エッジ 6 アラームのリセット 
５.２）.（４） 

５.２）.（９）.①

１２ 原点復帰指令入力 正 エッジ 7 原点復帰の実行 ５.２）.（３） 

１３ 起動入力 正 エッジ 8 プログラムの実行 ５.２）.（２） 

１４ プログラム停止入力 正 エッジ 9 プログラムの停止 ５.２）.（２） 

１５ 連続回転停止入力 正 エッジ 10 連続回転Ｇ０７の停止 ５.２）.（９）.②

１６ アンサ入力 正 エッジ 11 

位置決め完了出力、 

Mコード出力に対する 

アンサ入力 

５.２）.（６） 

５.２）.（７） 

５.２）.（８） 

１７ 非常停止入力 負 レベル 12 非常停止をかけます。 ５.２）.（４） 

１８ ブレーキ解除入力 正 レベル 13 ブレーキの解除 ５.２）.（５） 

z 各信号は、内部Ｉ／ＯアドレスＥ０８０００８にマッピングされています。 

z 入力信号のＯＮ，ＯＦＦ時間は、必ず２０ｍｓｅｃ以上としてください。 

z 表中の“エッジ”とは、入力信号のＯＦＦからＯＮへの信号状態変化を認識する「立上がりエッジ検出」のこと

を言います。 

z 表中の“レベル”とは、入力信号のスキャンを行ったときの状態を認識する「レベル検出」のことを言いま

す。 
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表５．１ ＣＮ３出力信号（２／２） 

ピン 

番号 
信号名称 論理 アドレス･ビット

非常

停止
備   考 参照項 

３３ Ｍコード出力（ビット０） 正 E080004･ 0

３４ Ｍコード出力（ビット１） 正 E080004･ 1

３５ Ｍコード出力（ビット２） 正 E080004･ 2

３６ Ｍコード出力（ビット３） 正 E080004･ 3

①ＮＣコードのＭ２０～Ｍ２７を 

実行時に、１桁目の数字に 

対応するビットのＭコードが 

出力される。 

Ｍコードストローブ出力が 

同時に出力される。 

３７ Ｍコード出力（ビット４） 正 E080004･ 4

３８ Ｍコード出力（ビット５） 正 E080004･ 5

３９ Ｍコード出力（ビット６） 正 E080004･ 6

４０ Ｍコード出力（ビット７） 正 E080004･ 7

Ａ 

②ＮＣコードＭ７０を実行時に 

現在の分割位置をバイナリ 

出力する。 

事前にＧ１０１による分割数 

指定が必要。 

分割位置ストローブ出力が 

同時に出力される。 

５.２）.（７） 

５.２）.（８） 

４１ インポジション出力 正 E080004･ 8 Ｂ 
サーボ位置偏差が許容値内の

時、出力します。 
５.２）.（９）.③

４２ 位置決め完了出力 正 E080004･ 9 Ａ 動作完了時に出力します。 ５.２）.（６） 

４３ 起動入力待ち出力 正 E080004･10 Ｃ 
起動が受付けられる状態である

時、出力します。 
５.２）.（２） 

４４ アラーム出力１ 負 E080004･11

４５ アラーム出力２ 負 E080004･12

Ｄ 

アラームの程度により 

出力1､出力2､出力1と2の３段階

で出力する。 

５.２）.（９）.④

４６ 
インデックス途中出力１ 

／原点位置出力（注） 
正 E080004･13

４７ インデックス途中出力２ 正 E080004･14

Ｅ 

移動行程の途中で、 

パラメータ３３、３４の値に従って

出力する。 
注）ＮＣコードＧ７２の実行中、 

およびＭ６モード時、 

パラメータ４６の値に従って 

原点位置出力を出力する。 

欧州規格対応品では、 

本機能は未対応です。 

５.２）.（９）.⑤

５.２）.（９）.⑥

４８ タイミング出力 正 E080004･15 Ｆ 

連続回転Ｇ０７を実行すると等分

割位置を通過する度に出力しま

す。 

５.２）.（９）.⑦

４９ 分割位置ストローブ出力 正 5FFFFC0･13 Ａ 
分割位置出力（Ｍ７０）を実行し

た時に出力します。 
５.２）.（８） 

５０ Ｍコードストローブ出力 正 5FFFFC0･14 Ａ 
Ｍコード（Ｍ２０～Ｍ２７）を実行

した時に出力します。 
５.２）.（７） 
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• 電源投入時のＩ／Ｏ出力状態 

インポジション出力がＯＮとなり起動入力を受付けられる状態の時、起動入力待ち出力がＯＮされ

ます。その他の出力はＯＦＦとなります。 

ただし、アラームが発生している場合にはアラーム出力がＯＮとなります。 

（アラーム出力は負論理です。） 

アラームの発生しない状況では、アラーム出力は電源投入後およそ０．３から０．５秒間ＯＮとなり、

その後でＯＦＦとなります。 

アラーム出力がＯＦＦに確定する以前に他のＩ／Ｏ出力が不安定となる場合があります。 

必要に応じてアラーム出力とＡＮＤをとるなどの処置をしてください。 

 

• 非常停止入力時のＩ／Ｏ出力状態 

表５．１で示したＣＮ３出力信号について、非常停止入力時の状態を表５．２に示します。 

 

表５．２ 非常停止入力時の出力信号状態 

タイプ 出力信号の状態 

Ａ 
アンサ入力不要の時 ： 非常停止入力によりＯＦＦ 

アンサ入力必要の時 ： リセット入力によりＯＦＦ 

Ｂ 
非常停止入力とは無関係に出力条件によりＯＮまたは、ＯＦＦ 

リセット入力によりＯＮ 

Ｃ 非常停止入力によりＯＦＦ、リセット入力によりＯＮ 

Ｄ リセット入力後、出力条件によりＯＮまたは、ＯＦＦ 

Ｅ リセット入力によりＯＦＦ 

Ｆ 非常停止入力によりＯＦＦ 

 

 

z 本取扱説明書では、図３．１０入力回路 において、接点が閉じた時に有効となる入力信号を正論理入力、

接点が開いた時に有効となる入力信号を負論理入力と呼びます。 

また、図３．１１出力回路 において、出力が有効（ＯＮ）の時に負荷に電流が流れる信号を正論理出力、 

出力が無効（ＯＦＦ）の時に負荷に電流が流れる信号を負論理出力と呼びます。 
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表５．３ ＣＮ３パルス列入力信号 

ピン番号 信号名称 備     考 

１９  ＰＵＬＳＥ／ ＵＰ／ Ａ相 

２０ －ＰＵＬＳＥ／－ＵＰ／－Ａ相 

２１  ＤＩＲ／ ＤＯＷＮ／ Ｂ相 

２２ －ＤＩＲ／－ＤＯＷＮ／－Ｂ相 

パラメ－タ４２の設定で 

 

      パルス・方向入力 

      アップ・ダウン入力 

      Ａ・Ｂ相入力 

 

のモードが選択できます。 

出荷時設定は、パルス・方向入力です。 

 

 

z Ｉ／Ｏ信号のスキャン時間は１０ｍｓｅｃです。 

１０ｍｓｅｃ以内に２つ以上の信号が入力されると、スキャンのタイミングによって同時入力と認識する場合

と、別入力と認識する場合があります。 

これによりアブソデックスの動作に差異を生ずる場合があります。 

（例えば、起動入力信号入力後１０ｍｓｅｃ以内にプログラム停止入力信号を入力すると、プログラムを実行

する場合としない場合があります。） 

入出力信号のタイミング設計の際には、これを考慮してください。 

z 入力信号には、極力不要な信号を入れないでください。 

特に、起動入力・アンサ入力・原点復帰指令入力には１００Ｈｚ以上の信号を入れないでください。 
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2） 一般Ｉ／Ｏの使い方 

一般Ｉ／Ｏ信号について、その内容と使い方を説明します。 

一般Ｉ／Ｏ信号の中には、パラメータの設定によって使い方の変わるものがありますので、７．パラメータの

設定 も併せてご覧ください。 

入力信号は、２０ｍｓｅｃ以上ＯＮでなければ、確実には受付けられません。 

シーケンサによってはタイマ機能に時間的なばらつきの大きいものがあり、トラブルの原因になることがあり

ます。 

シーケンサの仕様をご確認の上、２０ｍｓｅｃ以上のＯＮ時間を設定してください。 

 

(1) プログラム番号の選択方法 

使用する 

Ｉ/Ｏ信号 : 

z プログラム番号選択入力のビット０～３（ＣＮ３－５～８） 
z プログラム設定入力１桁目（ＣＮ３－１０） 
z プログラム設定入力２桁目（ＣＮ３－９） 

 

プログラム番号選択を行うと、次の起動信号入力で選択されたプログラムを先頭から実行します。 

選択されているプログラムと同じ番号を再選択した場合も同様です。 

パラメータ３６（Ｉ／Ｏプログラム番号選択方式の切替）の設定によって、次の３通りの方法を選択する 

ことができます。 

 

① ４ビットＢＣＤ２回の選択（ＰＲＭ３６＝１：出荷時設定）（注１） 

プログラム番号選択入力のビット０～３（ＣＮ３－５～８）により、２桁目（１０の位）データ， 

１桁目（１の位）データの順に設定します。 

番号データは４ビットＢＣＤで指定します。 

従って、選択できるプログラム番号は０～９９番までの１００本になります。 

ａ、ｂ、ｄ、ｅ＝２０ｍｓｅｃ以上   ｃ、ｆ＝０ｍｓｅｃ以上 

図５．１ プログラム番号設定タイミング 

 

（注） 本取説中のＰＲＭとはパラメータを意味します。 

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 番号選択
ビット０～３

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 番号設定
二桁目

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 番号設定
一桁目

ｄ

二桁目データ

４ビットＢＣＤ

一桁目データ

４ビットＢＣＤ

ｅ ｆ

ｃｂａ
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② ４ビットバイナリ２回の選択（ＰＲＭ３６＝２のとき） 

①と同様にプログラム番号選択入力のビット０～３（ＣＮ３－５～８）によって、２桁目データ， 

１桁目データの順に設定しますが、番号データは４ビットバイナリで指定します。 

従って、０～２５５（ＦＦ）番までのプログラム番号を選択できます。 

ａ、ｂ、ｄ、ｅ＝２０ｍｓｅｃ以上   ｃ、ｆ＝０ｍｓｅｃ以上 

図５．２ プログラム番号設定タイミング 

 

③ ５ビットバイナリ１回の選択（ＰＲＭ３６＝３のとき） 

プログラム設定入力２桁目（ＣＮ３－９）を、プログラム番号選択入力のビット４として使用します。 

番号選択入力のビット０～４の５ビットとプログラム設定入力１桁目（ＣＮ３－１０）を用いて、 

０～３１（１Ｆ）番までのプログラム番号を選択します。 

５ビットバイナリのデータを出力した後、プログラム設定入力１桁目をＯＮさせてください。 

 

 

 

 

 

 

 

ａ、ｂ＝２０ｍｓｅｃ以上   ｃ＝０ｍｓｅｃ以上 

図５．３ プログラム番号設定タイミング 

 

z 次の状態の時にはプログラム番号選択はできません。 

プログラム実行中の時（起動入力待ち出力（ＣＮ３－４３）がＯＦＦの状態）。 

アラ－ム１、２、４、５、６、９、Ｅ、Ｆ、Ｌが発生している時。 

 

 

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 番号選択
ビット０～３

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 番号設定
二桁目

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 番号設定
一桁目

ｄ

二桁目データ

４ビットバイナリ

一桁目データ

４ビットバイナリ

ｅ ｆ

ｃｂａ

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 番号選択
ビット０～４

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 番号設定
一桁目

ａ

番号データ

５ビットバイナリ

ｂ ｃ
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z プログラム番号の設定を行った場合、再設定を行うか電源を遮断するまで設定が有効になります。 

①、②の“２桁目”と“１桁目”はそれぞれが独立しておりますので注意が必要です。 

（例） 

プログラム番号“２６”が設定されている時に①（４ビットＢＣＤ２回の選択）方法で、プログラム番号“１”を

設定しなおす場合。 

プログラム番号設定１桁目信号で“１”を設定しただけでは“２桁目”の“２”が有効になっていますので、

設定されるプログラム番号は“２１”となります。（図５．４参照） 

この場合、プログラム番号設定２桁目信号で“０”を設定したあとにプログラム番号設定１桁目信号で

“１”を設定してください。（図５．５参照） 

 

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 番号選択
ビット０

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 番号設定
一桁目

ａ ｂ ｃ

 

ａ、ｂ＝２０ｍｓｅｃ以上   ｃ＝０ｍｓｅｃ以上 

図５．４ プログラム番号設定タイミング 

 

 

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 番号選択
ビット1～３

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 番号設定
二桁目

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 番号設定
一桁目

ｄ

二桁目データ”０”

４ビットＢＣＤ

一桁目データ”１”

４ビットＢＣＤ

ｅ ｆ

ｃｂａ

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 番号選択
ビット０

 

ａ、ｂ、ｄ、ｅ＝２０ｍｓｅｃ以上   ｃ、ｆ＝０ｍｓｅｃ以上 

図５．５ プログラム番号設定タイミング 
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(2) ＮＣプログラムの実行方法 

使用する 

Ｉ/Ｏ信号 : 

z 起動入力（ＣＮ３－１３） 

z 起動入力待ち出力（ＣＮ３－４３） 

z プログラム停止入力（ＣＮ３－１４） 

 

プログラム番号を選択した後に、起動入力（ＣＮ３－１３）をＯＮします。 

運転モード（６．プログラム 参照）が自動運転モードの場合には、ＮＣプログラムを連続して実行し、

シングルブロックモードの場合には、１ブロックを実行して停止します。 

 

自動運転モードでプログラム実行中にプログラム停止入力（ＣＮ３－１４）をＯＮすると、実行している 

ブロックの動作が終了したのち、プログラムを停止します。 

プログラム停止入力以外にも、ＮＣコードＭ０、Ｍ３０のあるブロックを実行したのちにプログラムを 

停止します。 

外部の装置とのシーケンス上、プログラムを停止する必要がある場合には入力タイミングのばらつきを

考慮すると、プログラム停止入力を用いるよりもＮＣコードＭ０を用いる方が確実です。 

 

起動入力（ＣＮ３－１３）を再びＯＮすると、停止したつぎのブロックからプログラムを実行します。 

（Ｍ３０で停止した場合は、プログラムの先頭から実行します。） 

 

起動入力が受付けられる状態である時に、起動入力待ち出力（ＣＮ３－４３）が出力されます。 

この出力がＯＮの時に起動入力を入れてください。 

 

通信機能に、起動入力やプログラム停止入力と同様な機能を持つ通信コード（Ｓ１、Ｓ２）があります。 

対話ターミナルからもこれらの通信コードを用いてプログラムの実行、停止を行うことができます。 

詳細は、１２．通信機能 をご覧ください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．６ 起動入力タイミング 

 

 

起動入力待ち出力 

起動入力

20msec 以上

起動入力待ち出力は、 

起動入力の入力と同時にＯＦＦします。

起動入力待ち出力がＯＮの時、 

起動入力を入力することが可能です。
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(3) 原点復帰指令入力 

使用する 

Ｉ/Ｏ信号 : 
z 原点復帰指令入力（ＣＮ３－１２） 

 

アブソデックスはアブソリュートレゾルバを内蔵していますので、電源投入時などに必ずしも原点復帰

動作を行う必要はありませんが、機械装置の構成上必要な場合には原点復帰指令入力（ＣＮ３－１２）

によって原点復帰動作を行うことができます。 

パルス列入力モード（M６）でも有効ですが、NCプログラムのパルス列入力コードＧ７２実行中は無効と

なります。 

原点復帰動作には、以下の関連するパラメータがあります。 

詳細は、７．パラメータの設定 をご覧ください。 

 

 ＰＲＭ３ 原点オフセット量 

 ＰＲＭ４ 原点復帰方向 

 ＰＲＭ５ 原点復帰速度 

 ＰＲＭ６ 原点復帰の加減速時間 

 ＰＲＭ７ 原点復帰停止 

 

また、通信コードのＳ４，ＮＣコードのＧ２８でも原点復帰指令入力と同様の動作を行います。 
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(4) 非常停止入力 

使用する 

Ｉ/Ｏ信号 : 

z 非常停止入力（ＣＮ３－１７） 

z リセット入力（ＣＮ３－１１） 

 

負論理入力信号で、パラメータ２３（非常停止入力）＝１または３の時、有効です。 

（初期設定 ２：無効）本信号がＯＮするとプログラムの実行を停止します。 

① 旋回中の場合 

パラメータ２１の減速レートに従って減速停止します。 

 

② 停止中 

そのまま停止位置にて非常停止状態となります。 

 

③ 非常停止後の状態 

パラメータ２３＝１の時はサーボＯＮ状態、パラメータ２３＝３の時にはパラメータ２２（非常停止 

サーボＯＦＦのディレイ時間）の設定時間経過後にサーボＯＦＦします。 

ブレーキ内蔵タイプではブレーキが作動します。 

本信号入力後、アラーム９が発生しアラーム出力２がＯＮします。 

その他の出力状態は特に変化しません。 

 

 

z 非常停止入力は負論理の入力信号ですので、ＣＮ３にＤＣ２４Ｖを供給していない状態でパラメータ２３を 

１または３に設定すると非常停止が働きます。 

 

z 非常停止入力は入力信号の状態をレベルで判断します。 

非常停止を解除するには常時ＯＦＦになるようにした上でリセット入力をＯＮにしてください。 

 

z 対話ターミナルの非常停止ボタンを押すと、パラメータ２３の設定値によらず“停止後サーボＯＮ”になりま

す。 

 

 



 

[SMB-31] 

― 5-11 ― 

I/O の 
使い方 

５ 

(5) ブレーキ解除入力 

使用する 

Ｉ/Ｏ信号 : 

z ブレーキ解除入力（ＣＮ３－１８） 

z 起動入力（ＣＮ３－１３） 

z 位置決め完了出力（CN３－４２） 

 

ブレーキが作動状態であっても、本信号がＯＮの間ブレーキが解除されます。 

ブレーキ作動時に非常停止が入力された場合には、リセット後もブレーキが作動しています。 

プログラム番号の再選択を行わずに続けて起動信号を入力する場合には、リセット後ブレーキ解除 

入力によりブレーキを解除してから、最初の起動信号を入力してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．７ ブレーキ解除入力のタイミング 

 

 

z ブレーキ付でない機種をご使用の場合でも、プログラム中にＭ６８（ブレーキ作動）を使用している場合、 

上記信号が必要となります。 

 

100msec 以上 

位置決め完了出力ＯＮ後 
ブレーキ解除入力をＯＦＦ

する。 

ブレーキ解除入力 

起動入力 

位置決め完了出力 
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(6) 位置決め動作完了の確認方法 

使用する 

Ｉ/Ｏ信号 : 

z 位置決め完了出力（ＣＮ３－４２） 

z アンサ入力（ＣＮ３－１６） 

 

原点復帰および、位置決め動作を完了すると位置決め完了出力（ＣＮ３－４２）が出力されます。 

（出力条件については、７．７）位置決め完了の判定について をご覧ください。） 

 

パラメータ１３（位置決め、原点復帰完了時のアンサ入力）の設定によってアンサ入力（ＣＮ３－１６） 

必要、不要の選択ができます。 

 

① アンサ入力（ＣＮ３－１６）不要の場合（ＰＲＭ１３＝２：出荷時設定） 

位置決め完了出力（ＣＮ３－４２）は、１００ｍｓｅｃ ＯＮします。 

 

図５．８ 位置決め完了出力タイミング 

 

 

② アンサ入力（ＣＮ３－１６）必要の場合（ＰＲＭ１３＝１） 

位置決め完了出力（ＣＮ３－４２）は、アンサ入力（ＣＮ３－１６）がＯＮするまで出力します。 

ただし、パラメータ１１（アンサ無し時間）以上アンサ入力がない場合には、アラームＨが発生しま

す。 

 

図５．９ 位置決め完了出力タイミング 

 

 

１００msec

位置決め完了出力

位置決め完了出力

アンサ入力
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(7) Ｍコード出力のタイミング 

使用する 

Ｉ/Ｏ信号 : 

z Ｍコード出力ビット０～７（ＣＮ３－３３～４０） 

z Ｍコードストローブ出力（ＣＮ３－５０） 

z アンサ入力（ＣＮ３－１６） 

 

ＮＣコードのＭ２０～２７を実行すると、対応するＭコードがＭコード出力ビット０～７（ＣＮ３－３３～４０）

に出力されます。 

このとき後述の分割位置出力Ｍ７０と区別するために、Ｍコードストローブ出力（ＣＮ３－５０）が同時に

出力されます。 

 

パラメータ１２（Ｍアンサの必要、不要）の設定によってアンサ入力（ＣＮ３－１６）必要、不要の選択が 

できます。 

 

① アンサ入力（ＣＮ３－１６）不要の場合（ＰＲＭ１２＝２：出荷時設定） 

Ｍコード出力は、１００ｍｓｅｃの間ＯＮします。 

 

図５．１０ Ｍコード出力タイミング 

 

② アンサ入力（ＣＮ３－１６）必要の場合（ＰＲＭ１２＝１） 

Ｍコード出力は、アンサ入力（ＣＮ３－１６）がＯＮするまで出力します。 

ただし、パラメータ１１（アンサ無し時間）以上アンサ入力がない場合には、アラームＨが発生しま

す。 

 

 

図５．１１ Ｍコード出力タイミング 

 

 

Ｍコード出力、

ストローブ出力

１００msec

Ｍコード出力、

ストロープ出力

アンサ入力
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(8) 分割位置出力のタイミング 

使用する 

Ｉ/Ｏ信号 : 

z Ｍコード出力ビット０～７（ＣＮ３－３３～４０） 

z 分割位置ストローブ出力（ＣＮ３－４９） 

z アンサ入力（ＣＮ３－１６） 

 

ＮＣコードＧ１０１によって分割数指定をしているときに、ＮＣコードのＭ７０（分割位置出力）を実行する

と、Ｍコード出力ビット０～７（ＣＮ３－３３～４０）に現在の分割位置がバイナリで出力されます。 

詳細は、７．９）．（３）Ｍ７０の動作 をご覧ください。 

このとき、前述のＭコード出力Ｍ２０～Ｍ２７と区別するために分割位置ストローブ出力（ＣＮ３－４９）が

同時に出力されます。 

 

パラメータ１２（Ｍアンサの必要、不要）の設定によってアンサ入力（ＣＮ３－１６）必要、不要の選択が 

できます。 

それぞれのタイミングは、Ｍコード出力のタイミングと同じです。 
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(9) その他のＩ／Ｏ信号 

① リセット入力（ＣＮ３－１１） 

アラームの解除を行います。アラーム発生時のみ有効です。 

アラームについては、１０．アラーム をご覧ください。 

 

② 連続回転停止入力（ＣＮ３－１５） 

ＮＣコードＧ０７での連続回転を停止する入力です。 

本入力によって、連続回転を停止し、次のＮＣプログラム（ブロック）を実行します。 

連続回転中にプログラム停止入力（ＣＮ３－１４）を入れると、連続回転を停止し、プログラムの 

実行も停止します。 

 

③ インポジション出力（ＣＮ３－４１） 

サーボ位置偏差が、許容値内のとき出力されます。 

パルス列入力で駆動した場合も同様です。 

インポジションの判定方法については、７．６）インポジションの判定について をご覧ください。 

 

④ アラーム出力１、２（ＣＮ３－４４，４５） 

アブソデックスにアラームが発生したときＯＮ（負論理出力）となります。 

アラームの程度によって出力１のみ、出力２のみ、出力１と２の三段階で出力します。 

アラーム内容については、１０．アラーム をご覧ください。 
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⑤ インデックス途中出力１、２（ＣＮ３－４６，４７） 

移動行程の途中でＯＮする出力です。 

パラメータ３３（インデックス途中出力１）、パラメータ３４（インデックス途中出力２）の設定値に 

従って出力をＯＮし、位置決め完了信号出力と同時にＯＦＦします。 

パラメータ３３、３４は移動角度に対するパーセンテージで指定します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ＰＲＭ３３＝２０、ＰＲＭ３４＝８０のとき 

図５．１２ インデックス途中出力例 

 

２０％

８０％

移動中

インデックス途中出力１

インデックス途中出力２

インデックス動作

ＯＮ

ＯＮ

ＯＦＦ

ＯＦＦ

停止

０％

１００％

ＯＦＦ

ＯＦＦ

時間

動作
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⑥ 原点位置出力（Ｚ相出力）  （ＣＮ３－４６） 

ＮＣコードＧ７２でパルス列入力の状態になっている時、または運転モードがパルス列入力モード

（Ｍ６モード）の時、原点位置出力はユーザ座標原点を通過するたびにＣＮ３－４６ピンの出力を

ＯＮします。 

 ユーザ座標原点 

0 100 パルス -100 パルス

10msec

ON 

回転方向

OFF

OFF

OFF 

OFF 

回転方向

原点位置出力範囲(注) (注）パラメータ 46＝100 

の場合 

ON 
原点位置出力範囲通過時間

10msec 以上の場合 

原点位置出力範囲通過時間

10msec 未満の場合 

 

図５．１３ 原点位置出力タイミング 

 

パラメータ４６を１００に設定した場合、原点位置出力は－１００～＋１００パルスの範囲でＯＮし、 

＋１０１パルスの位置でＯＦＦします。 

 

（注） パラメータ設定範囲通過時間が１０ｍｓｅｃ以上の場合 

 

原点位置を高速で通過し、パラメータ設定範囲の通過時間１０ｍｓｅｃ未満の場合、パルス出力 

時間は１０ｍｓｅｃとなります。 

 

 

（注） 欧州対応品では、本機能は未対応です。 
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⑦ タイミング出力（ＣＮ３－４８） 

ＮＣコードＧ１０１で分割数指定を行って、さらに連続回転Ｇ０７を実行すると、分割位置を 

通過するたびに本出力がＯＮします。 

以下の関連するパラメータがありますので、これらもご確認ください。 

 ＰＲＭ３０ タイミング進み（％） 

 ＰＲＭ３１ タイミング出力幅（ｍｓｅｃ） 

 ＰＲＭ３２ タイミング出力有効、無効 

図５．１４ タイミング出力例 

 

z 起動入力，プログラム停止入力，連続回転停止入力，アンサ入力，原点復帰指令入力，リセット入力、 

プログラム番号設定入力一桁目、二桁目入力は、立ち上がりエッジ検出の入力です。 

z 入力信号は、２０ｍｓｅｃ以上ＯＮでなければ、確実には受付けられません。 

シーケンサによってはタイマ機能に時間的なばらつきの大きいものがあり、トラブルの原因になることが 

あります。 

z シーケンサの仕様をご確認のうえ、２０ｍｓｅｃ以上のＯＮ時間を設定してください。 

 

 

 

 

図５．１５ 入力信号ＯＮ時間 

 

 

出力幅ＰＲＭ３１ 

タイミング出力 

連続回転 

出力進みＰＲＭ３０ 

回転中 

等分割位置 

２０msec以上
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3） パルス列入力信号の使い方 

 

(1) パルス列入力信号の使い方 

使用する 

Ｉ/Ｏ信号 : 

z   PULSE/  UP/  A 相（ＣＮ３－１９） 

z －PULSE/－UP/－Ａ相（ＣＮ３－２０） 

z   DIR/  DOWN/  B 相（CN３－２１） 

z －DIR/－DOWN/－B 相（CN３－２２） 

 

パルス列入力でアクチュエータを駆動する方法には、次の２つの方法があります。 

 

① ＮＣプログラムで、ＮＣコードＧ７２を実行する。 

ＮＣコードＧ７２を実行した時点で、パルス列の入力が有効になります。 

起動入力またはプログラム停止入力後、２ｍｓｅｃ以上パルス列入力が無くなった時点で、 

Ｇ７２の実行を停止しパルス列入力が無効になります。 

起動入力の場合には、ＮＣプログラムの実行は停止せず、次のブロックを実行します。 

 

② 運転モードを、Ｍ６（パルス列入力モード）にする。 

対話ターミナルから、通信コードのＭ６を送信すると、パルス列入力モードとなります。 

パラメータ２９（電源投入時のモード）を６に設定すると、電源投入時にパルス列入力モードとなり

ます。 

 

 

z Ｍ６（パルス列入力モード）では、ＮＣプログラムによる動作やプログラム，パラメータの変更等はできなくな

ります。 

変更する時は、Ｍ１～Ｍ５に切り換えてください。 
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(2) パルス列入力の種類 

パルス・方向入力、アップ・ダウン入力、Ａ・Ｂ相入力（９０゜位相差）の各パルス列入力に対応します。 

図５．１６ パルス列入力の種類 

 

出荷状態では、パルス・方向入力にセットされています。 

設定を変更する場合は、パラメ－タ４２（パルス列入力）を変更します。 

 

表５．４ パルス列入力モード 

入 力 端 子 パラメータ４２ 

設定 
モ ー ド 

ＣＮ３－１９，２０ ＣＮ３－２１，２２ 

１ パルス、方向 パルス 
Ｈ ： ＣＣＷ 

Ｌ ： ＣＷ 

２ ＵＰ／ＤＯＷＮ ＵＰ ＤＯＷＮ 

３ Ａ／Ｂ相・４逓倍 Ａ相 Ｂ相 

４ Ａ／Ｂ相・２逓倍 Ａ相 Ｂ相 

 

z Ａ／Ｂ相入力時の逓倍設定値とパラメータ３５のパルスレート設定値は独立して設定できます。 

従いまして、Ａ／Ｂ相入力時の逓倍数は、Ａ／Ｂ相入力時の逓数設定値とパラメータ３５の設定値の積とな

ります。 

 

 

 

ＣＷ ＣＣＷ

パルス

方向

ＵＰ

ＤＯＷＮ

Ａ相

Ｂ相

ＣＷ ＣＣＷ

ＣＷ ＣＣＷ
90ﾟ
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(3) 指令パルス仕様 

パルス幅は次の条件を満足するよう入力してください。 

＜条件＞ 

ｔ１ ≧ １．２５μｓｅｃ 

ｔ２ ≧ ５μｓｅｃ 

ｔ１／ｔ３ ≦ ５０％ 

図５．１７ パルス・方向入力 

 

図５．１８ アップ・ダウン入力 

 

図５．１９ Ａ・Ｂ相入力 

 

z アップ・ダウン入力の場合、パルスを入力していない方には、論理 "FALSE"を入力してください。 

パルス入力回路のフォトカプラ（図３．８、図３．９のＰＣ）がＯＮとなるときの論理が "TRUE"、ＯＦＦとなる時

の論理が "FALSE"です。 

ｔ１ ｔ１ ｔ２ ｔ２

パルス

方向 "TRUE" "FALSE"

ｔ１ ｔ１ ｔ２

アップ

ダウン

"FALSE"

"FALSE"

ｔ１

ｔ３

Ｂ相はＡ相より９０゜遅れ Ｂ相はＡ相より９０゜進み

Ａ相

Ｂ相
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(4) パルスレ－トと回転速度 

① パルス・方向入力およびアップ・ダウン入力の場合 

パラメ－タ３５（パルスレート変更）によりパルスレ－トを変更できます。 

アクチュエ－タの回転速度と移動量をパラメ－タで設定した倍率で動作させることができます。 

 

動作パルス数 ＝ 入力パルス数 × パラメ－タ３５の倍率 

動作パルス周波数 ＝ 入力パルス周波数 × パラメ－タ３５の倍率 

 

（例） 

入力パルス＝１００，０００パルス、入力パルス周波数（最高）＝１５０Ｋｐｐｓ 

パラメ－タ３５設定値＝３（４倍）の時 

 

動作パルス数 ＝ １００，０００パルス × ４倍 ＝ ４００，０００パルス 

動作パルス周波数 ＝ １５０Ｋｐｐｓ × ４倍 ＝ ６００Ｋｐｐｓ 

アクチエ－タ回転速度（最高） 

＝ １５０Ｋｐｐｓ × ４倍 × ６０ｓｅｃ ／ ５４０６７２パルス（１回転分のパルス） 

＝ ６６．６ｒｐｍ 
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② Ａ・Ｂ相入力の場合 

パラメ－タ４２（パルス列入力）による逓倍設定、パラメ－タ３５（パルスレート変更）による 

パルスレ－ト変更のどちらか一方または両方を使用することができます。 

 

動作パルス数 ＝ 入力パルス数 × パラメ－タ３５の倍率 × 逓倍 

動作パルス周波数 ＝ 入力パルス周波数 × パラメ－タ３５の倍率 × 逓倍 

 

（例） 

入力パルス＝１００，０００パルス、入力パルス周波数（最高）＝１５０Ｋｐｐｓ 

パラメ－タ３５設定値＝２（２倍）、パラメ－タ４２＝４（２逓倍）の時 

 

動作パルス数 ＝ １００，０００パルス × ２倍 × ２逓倍 ＝ ４００，０００パルス 

動作パルス周波数 ＝ １５０Ｋｐｐｓ × ２倍 × ２逓倍 ＝ ６００Ｋｐｐｓ 

アクチエ－タ回転速度（最高） 

＝ １５０Ｋｐｐｓ × ２倍 × ２逓倍 × ６０ｓｅｃ ／ ５４０６７２パルス（１回転分のパルス） 

＝ ６６．６ｒｐｍ 

 

z パラメ－タ３５、逓倍設定ともにアクチュエ－タの最高回転速度を超えないよう設定してください。 

超える場合は動作時のアラ－ム発生や、誤動作の原因になります。 

 ※最高回転速度は機種ごとに異なります。 



 

[SMB-31] 

― 5-24 ― 

I/O の 
使い方 

５

4） Ｉ／Ｏ信号の使用例 

(1) 基本的なＩ／Ｏ信号の流れ 

ここではプログラム番号選択 → 起動 → 停止の基本的なＩ／Ｏ信号の流れを説明します。 

 

• 動作例 

４分割インデックス動作 

（回転方向は時計方向） 

 

 

 

 

 

図５．２０ 動作例 

 

• プログラム例 

今回は、本プログラム1本でプログラム番号1とします。 

 

プログラム番号１ 

G11; Fの単位を時間（秒）とする。 

G101A4; １回転を４分割する。 

G91.1; １回転インクリメンタル 

A0F1; 最も近い割出し位置へ１秒で移動 

M0; 起動入力待ち 

N1A1F0.5; ブロック番号１ 時計方向に１割出し ０．５秒で移動 

M0; 起動入力待ち 

J1; 「N1」のブロックへジャンプ 

M30; エンド オブ プログラム 

 

• パラメータ設定例 

今回は、パラメータ３６（Ｉ／Ｏプログラム番号選択方式の切替）の設定値を“３”（５ビットバイナリ）

とします。 

 

２７０° 

０° 

１８０° 

９０° 
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① プログラム番号選択のキーポイント 

a. プログラム本数が３２本以下の場合はパラメータ３６（Ｉ／Ｏプログラム番号選択方式の切替）

の設定値を“３”（５ビットバイナリ）にして頂きますと、プログラム番号設定入力が1回で済みま

す。 

 

b. 電源投入時、自動的にプログラム番号“０”が選択されます。 

プログラム本数が１本の場合は、プログラム番号を“０”としておけば番号選択操作を省略で

きます。（起動信号を入力すれば即プログラムが実行されます）。 

ただし、非常停止後等にプログラムを先頭から実行したい場合は“プログラム番号設定入力

一桁目”の信号は必要となります。 

 

c. プログラム番号選択及び、起動信号入力は“起動入力待ち出力”信号がＯＮでないと受付

けません。 

対話ターミナルやティーチングノートによるプログラムの読込み、格納も “起動入力待ち 

出力”信号がＯＮの時に行ってください 

 

 

プログラム番号選択からのタイミングチャート 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．２１ タイミングチャート１ 

プログラム番号

選択入力（ビット0）

プログラム番号

設定入力一桁目

起動入力

起動① 起動②

位置決め完了出力

（AX停止） （AX停止）

起動入力待ち出力

0msec以上

プログラム実行中

100msec

20msec以上

20msec以上

20msec以上

(注1)

(注1)

(注2)

最も近い割出し位置へ移動 次の割出し位置へ移動

20msec以上

プログラム実行中

100mse

(注3)

(注2)

(注3)
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（注１） プログラム番号選択、設定および起動入力信号は起動入力待ち出力信号がＯＮであることを 

確認し、入力してください 

（注２） 起動入力信号をＯＦＦするタイミングは、起動入力信号入力後、起動入力待ち出力がＯＦＦに 

なったことを確認してからＯＦＦしてください。 

タイマ等でＯＦＦさせる場合は、確実に２０ｍｓｅｃ以上信号が入力するよう、設定してください。 

（注３） 位置決め完了出力信号は、割出し動作完了後ＯＮし、１００ｍｓｅｃ出力してＯＦＦします。 

位置決め完了信号出力中は起動入力待ち出力信号はＯＦＦしておりますので起動入力信号は 

受付けません。 

起動入力待ち出力信号を速くＯＮさせたい場合は、アンサ入力信号を使用して位置決め完了 

出力信号をＯＦＦさせてください。 

なお、アンサ入力を使用する場合は、パラメータ１３（位置決め、原点復帰完了時のアンサ入力）

設定値を“１”（必要）に設定してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．２２ タイミングチャート２ 

 

 

起動入力

（AX起動）

位置決め完了出力

（AX停止）

アンサ入力

起動入力待ち出力

プログラム実行中

アンサ入力信号が
ONするまで出力します。

20msec以上
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(2) 非常停止時の復旧動作手順 

復旧パターンは数通りあります。 

非常停止後、どの様な動作を行うかでパターンが変わります。 

 

① 非常停止後の復旧動作キーポイント 

a. リセット信号入力後、原点復帰指令信号を入力する。 

→パラメータ４（原点復帰方向）で設定された回転方向に従い、原点復帰します。 

 

b. リセット信号入力後、プログラム番号を選択し直して起動信号を入力する。 

→選択されたプログラムを先頭から実行します。 

 

c. リセット信号入力後、起動信号を入力する。 

→停止時に非常停止信号が入力された場合、リセット信号入力後、起動信号を入力すると、

  停止していた位置に移動し位置決め完了信号を出力します。 

→旋回中に非常停止信号が入力された場合、リセット信号入力後、起動信号を入力すると、

  旋回の最終位置へ移動し位置決め完了信号を出力します。 

  さらに、もう一度起動信号を入力すると、ＮＣプログラムを次のブロックから継続して実行し

  ます。 

  この時、非常停止入力時に実行していたブロック内の、未実行のＮＣコードはキャンセル 

  されます。 

  （ＮＣコードの記述の仕方によって動作が変わってきます。） 

 

z 非常停止入力はパラメータ２３（非常停止入力）設定値が“１”または“３”の時有効です。 

z cの復旧動作では、非常停止入力前の目標位置に復帰をしようとするため、サーボOFF後に手で回転させ

たりすると、割出し動作と反対方向に回転したり、多回転して復帰をすることがあります。 

装置と干渉する可能性がある場合は、ｂの復旧動作を使用してください。 

z ブレーキ作動時（Ｍ６８実行時）に非常停止が入力された場合には、リセット後もブレーキが作動していま

す。 

プログラム番号の再選択を行わずに続けて起動信号を入力する場合には、リセット後、ブレーキ解除入力

によりブレーキを外してから、最初の起動信号を入力してください。 

（ブレーキ作動時に起動信号を入力した場合は、アラームAが点灯します。） 
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② 非常停止時の復旧動作タイミングチャート 

a. 移動指令とＭ０（起動入力待ち）を別のブロックに記述した場合、リセット信号入力後３回目

の起動入力で割出し動作に復帰します。 

 

プログラム番号１ 

G11; Fの単位を時間（秒）とする。 

G101A4; １回転を４分割する。 

G91.1; １回転インクリメンタル 

A0F1; 最も近い割出し位置へ１秒で移動 

M0; 起動入力待ち 

N1A1F0.5; ブロック番号１ 時計方向に１割出し ０．５秒で移動 

M0; 起動入力待ち 

J1; 「N1」のブロックへジャンプ 

M30; エンド オブ プログラム 

 

プログラム例１実行中、旋回途中（0°→90°旋回中）に非常停止をかけた場合のタイミングチャート 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．２３ タイミングチャート３ 

 

（注１） 非常停止位置からの復旧動作は、割出しの最終位置へ、その時の指令時間に従い動作します。

（例は、非常停止位置から 90°へ 0.5 秒で移動します。） 

（注２） Ｍ０コマンド実行のため、旋回しません。 

非常停止入力

AX停止（パラメータ21番「非常停止時の減速レート」に従い、減速停止します）

アラーム出力

リセット入力

起動入力待ち出力

起動入力

(注1）最終位置（90°） (注2）起動入力待ち 次の移動位置

へ移動（復旧動作） 実行の為旋回せず （180°へ）

位置決め完了出力 （通常動作）

AX停止

2msec
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プログラム例１実行中、90°の位置にて停止中に非常停止をかけた場合のタイミングチャート 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．２４ タイミングチャート４ 

 

 
（注３） パラメータ２３（非常停止入力）設定値が“３”（停止後サーボＯＦＦする）となっている場合は、 

停止する直前の動作指令時間に従って、停止位置へ移動します。 

パラメータ２３（非常停止入力）設定値が“１”（停止後サーボＯＮ状態で停止）となっている場合は、

起動信号入力後すぐに位置決め完了信号を出力します。 

 

 

非常停止入力

アラーム出力

リセット入力

起動入力待ち出力

起動入力

（注３）停止位置 次の移動位置

（90°）へ移動 （180°へ）　（通常動作）

位置決め完了出力 （復旧動作）

AX停止

100msec
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b. 移動指令とＭ０（起動入力待ち）が同一ブロックに記述した場合 

リセット信号入力後、２回目の起動入力で割出し動作に復帰します。 

 

プログラム番号２ 

G11; Fの単位を時間（秒）とする。 

G101A4; １回転を４分割する。 

G91.1; １回転インクリメンタル 

A0F1M0; 最も近い割出し位置へ１秒で移動 起動入力待ち 

N1A1F0.5M0; ブロック番号１ 時計方向に１割出し ０．５秒で移動 起動入力待ち 

J1; 「N1」のブロックへジャンプ 

M30; エンド オブ プログラム 

 

 

プログラム例2実行中、旋回途中（0°→90°旋回中）に非常停止をかけた場合のタイミングチャート 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．２５ タイミングチャート５ 

 
（注１） 非常停止位置からの復旧動作は、割出しの最終位置へ、その時の指令時間に従い動作します。

（例は、非常停止位置から９０°へ０．５秒で移動します。） 

（注２） パラメータ２３（非常停止入力）設定値を“３”（停止後サーボオフする）に設定した場合、 

上記ｂのパターンでは非常停止後のサーボＯＦＦ状態で出力軸を手で旋回させると旋回させた量

により、最高回転速度で数回転動作する恐れがあります。 

 

非常停止入力

AX停止（パラメータ21番「非常停止時の減速レート」に従い、減速停止します）

アラーム出力

リセット入力

起動入力待ち出力

起動入力

（注1）最終位置 次の移動位置

（90°）へ移動 （180°へ）　（通常動作）

位置決め完了出力 （復旧動作）

AX停止

100msec
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６. プログラム 

1) 概要 

(1) アブソデックスドライバはコントローラ機能を備え、ＮＣプログラムによりアクチュエータの回転角度， 

移動時間，タイマ時間を自由に設定することができます。 

また、Ｍコード出力などにより、シーケンサとの信号のやりとりを行うことができます。 

 

(2) ＮＣプログラム容量 

最大２５６本までのＮＣプログラムを記憶し、外部Ｉ／Ｏから選択することができます。 

ただしプログラムの記憶容量には、１６キロバイトの制限がありますので、ひとつひとつのプログラムが

長い場合には、プログラム本数が制限される場合があります。 

 

(3) アクチュエータ回転方向 

出力軸上側からみて時計方向（ＣＷ方向）を正方向（＋）、反時計方向（ＣＣＷ方向）を逆方向（－）とし

ます。 

 

(4) 座標系 

① Ｇ９２ユーザ座標系 

－９９９９９９９パルスから＋９９９９９９９パルス（約±１８回転分）の範囲があり、Ｇ９２ユーザ座標系

に従って位置決め動作を行います。 

 

② アクチュエータ座標 

０から５４０６７１パルスの範囲で、アクチュエータ１回転の位置を示します。 

 

③ Ｇ９２ユーザ座標とアクチュエータ座標の関係 

アクチュエータ座標系の原点０の位置からパラメータ３で設定した角度だけ離れた位置が、 

Ｇ９２ユーザ座標系原点になります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．１ アブソデックスの座標系 

パラメータ３

アクチュエータ座標

座標原点０ 540671(ﾊﾟﾙｽ)

Ｇ９２ユーザ座標

- 9999999(ﾊﾟﾙｽ) 座標原点０ 9999999(ﾊﾟﾙｽ)



 

[SMB-31] 

― 6-2 ― 

プログラム

６ 

④ 自動運転，シングルブロック，ＭＤＩ，ジョグ，サーボＯＦＦ，パルス列入力の６つの運転モードを 

選ぶことができます。 

 

 

（注） プログラムおよびパラメータの書き換え可能回数は、１０万回です。 
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2） 運転モード 

アブソデックスドライバには、表６．１に示す６つの運転モードがあります。 

シーケンサと接続してご使用になる場合には、基本的には自動運転モードでご使用ください。 

パルス列入力モードでは、パルス列出力のコントローラに接続することができます。 

また、自動運転モードでも、ＮＣコードＧ７２によってパルス列入力が可能となります。 

 

運転モードを切り替えるには、通信コードのＭ１～Ｍ６を用います。 

詳細は、１２．通信機能 をご覧ください。 

また、電源投入時の運転モードを、パラメータで変更することができます。 

詳細は、７．パラメータ をご覧ください。 

 

表６．１ 運転モード 

運転モード 内     容 通信コード

自動運転モード 
プログラムを連続的に実行するモードです。 
出荷状態では、電源投入後この自動運転モードに 
なります。 

M1 

シングルブロックモード 起動入力毎にプログラムの１ブロックを実行して 
停止（プログラム停止）するモードです。 M2 

ＭＤＩ（マニュアルデータインプット） 
モード 

シリアルポートから入力したＮＣコードを即実行する

モードです。 M3 

ジョグモード 通信コードS5，S6でジョグ動作を行います。 M4 

サーボＯＦＦモード サーボONが解除されます。 M5 

パルス列入力モード 
パルス列出力のコントローラと接続して運転します。

ＮＣプログラムによる動作や、パラメータの変更等は

できなくなります。 
M6 

(注) 自動運転および、シングルブロックのモードでお使いの場合には、あらかじめアブソデックスドライバ内に

ＮＣプログラムを入力しておく必要があります。 

ＮＣプログラムやパラメータの設定には、対話ターミナルまたはパソコン等をご使用ください。 
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3) ＮＣプログラム書式 

(1) 書式 

プログラムの先頭にはアルファベットのＯに続きプログラム番号を書きます。 

 （このブロックは対話ターミナル、ティーチングノートでは自動的に入力されます。） 

次にＮに続いてシーケンス番号、さらにＮＣコード，データを書き、最後にはセミコロン；を書きます。 

セミコロン；で区切られた部分をブロックと呼び、シーケンス番号をブロック番号と呼ぶこともあります。 

 

Ｏ□□； （このブロックは対話ターミナル、ティーチングノートでは入力不要） 

Ｎ□□Ｇ□□Ｐ□□Ａ□□Ｆ□□Ｍ□□Ｌ□□Ｊ□□； 

Ｎ□□Ｇ□□Ｐ□□Ａ□□Ｆ□□Ｍ□□Ｌ□□Ｊ□□； 

 ・ 

 ・ 

 ・ 

Ｎ□□Ｍ３０；                     （□□は数値データを示す。） 

 

(2) 注意点 

① １ブロック内には、異なるグループのＧコード，Ｍコードを複数書くことができます。 

しかし、１ブロック内には同一グループのＮＣコードを複数書くことはできません。 

ＮＣコードのグループについては、表６．３Ｇコード一覧， 表６．４Ｍコード一覧をご覧ください。 

 

② グループＤのＭコード（Ｍ２０からＭ２７）は、実行時に１桁目の数字（０から７）に対応するビットの

Ｍコード出力信号とＭコードストローブ信号がＣＮ３より出力されます。 

同一ブロック内にグループＡのＭコードを複数指定した場合（最大３個まで）には、 

同時にＭコード出力信号が出力されます。 

グループＤのＭコードは、同一ブロック内で他のグループのＭコードと併用はできません。 

 

③ １ブロック内にグループの異なる複数のＭコード（グループＤを除く）がある場合、 

書かれている順にＭコードを実行します。 

ただし、Ｍ３０は最後に実行され、分割位置出力Ｍ７０は先に出力されます。 

 

④ ＣグループのＧ１０１のみ、同一ブロック内でＡグループのＧコードと同時に使用することは 

できません。 

 

⑤ プログラム末尾のブロックには、必ずＭ３０（エンドオブプログラム）が必要です。 
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⑥ シーケンス番号Ｎ□□は必ずしも付ける必要はありません。 

プログラムはシーケンス番号とは関係なく先頭から実行されます。 

ただし、Ｊコードでジャンプ先を指定する場合には、ジャンプ先のブロックの先頭にシーケンス 

番号が必要です。 

 

⑦ １ブロック内にＡコード（移動量）だけ書かれている場合、Ｆの値(移動時間または速度)は以前の

ブロックですでに設定された値となります。 

以前のブロックで設定されていないときにはＮＣプログラムエラーとなります。 

 

⑧ 角度入力 

Ｇ１０５Ａ１２３  １２３°を示します。 

Ｇ１０５Ａ１２３．  １２３°を示します。 

Ｇ１０５Ａ．１２３  ０．１２３°を示します。 

Ｇ１０５Ａ０．１２３  ０．１２３°を示します。 

 

⑨ Ａで指定される移動量とＦで指定される移動時間で定まる回転速度が、アブソデックスの最高 

回転速度を越える場合には、最高回転速度以下となるように移動時間が自動的に延長されます。 

 

⑩ 移動指令とジャンプ命令が同一ブロックに存在する時、運転プログラムの変更ができない時が 

あります。 

このような時には、移動指令とジャンプ命令を別のブロックに分けてください。 

Ｇ９１Ａ１８０Ｆ０．４Ｊ１； → Ｇ９１Ａ１８０Ｆ０．４；Ｊ１； 

 

⑪ Ｇ９２座標系設定とＭ補助機能は、別のブロックに分けてください。 

同一ブロックに存在すると、Ｍコード出力信号は出力されません。 

 

⑫ 入力できるプログラム量は、アルファベット・；（セミコロン）・数字部分をそれぞれ１とカウントし、 

さらに入力したＮＣプログラム本数を加えた値が３９７０となるまでです。 

ＮＣプログラムのカウント例 

プログラム → Ｏ １ ； Ｇ １０１ Ａ ７ ； Ｇ ９１．１ Ａ １ Ｆ ０．５ ； Ｍ ３０

数量 → １ ２ ３ ４ ５ ６ 7 ８ ９ １０ １１ １２ １３ １４ １５ １６ １7

上記カウントにプログラム本数１を加えた１８がＮＣプログラムの量になります。 

 

⑬ プログラム中にＧコードのＣ・Ｄ・Ｅグループが書かれていない場合、前に実行したＧコードが 

有効となります。 

複数のプログラムでＧコードが混在する場合、プログラム毎にＧコードの記入をしてください。 
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4) コード一覧 

表６．２ ＮＣコード一覧 

コード 機  能 データ範囲 備     考 

O プログラム番号 0～999 ０～２５５はＩ／Ｏから選択可能。 
“o”は自動的に付加されます。 

N シーケンス番号 0～999 省略可能 

G 準備機能 0～999 「表６．３ Ｇコード一覧」をご覧ください。 

±9999999 単位：パルス 

±6658.380 単位：角度 
G90， 
G91， 
G91.1 

±4716 単位：割出し数 

±540672 単位：パルス 

±360.000 単位：角度 

座標軸の 
移動指令 

G90.1， 
G90.2， 
G90.3 

1～指定分割数 単位：割出し数 

分割数の指定 1～255  

A 

連続回転の速度 ±300.00 （注） 単位：rpm  

0.01～300.00 （注） 単位：rpm  
F 速度の指定 

0.01～100.00 単位：秒 

M 補助機能 0～99 「表６．４ Ｍコード一覧」をご覧ください。 

ドウェル 0.01～99.99 単位：秒  G4P□□．□□ 

サブプログラム番号指定 0～999 プログラム番号 M98P□□□ 

ゲイン倍率 0, 50～200 単位：％  G12P□□□ 
0%に設定するとサーボＯＦＦとなります。

連続回転の加減速時間 0.01～50 単位：秒  G8P□□□ 
  G9P□□□ 

P 

パラメータデータの設定 各パラメータによって 
定まる範囲 

単位：各パラメータによって定まる単位 
  G79S□□P□□□ 

L 繰返し回数 1～999 そのブロックを指定回数繰返す。 

J ジャンプ 0～999 “J0”はプログラムの先頭に戻ります。 

S パラメータデータの設定 1～99 パラメータ番号を指定する。 
  G79S□□P□□□ 

（注） アクチュエータの最低回転速度は 0.11rpm となります。 
回転速度は機種によって異なります。 
詳細は、１４．アクチュエータ仕様 をご参照ください。 



 

[SMB-31] 

― 6-7 ― 

プログラム 

６ 

 

表６．３ Ｇコード一覧（１／３） 

グループ Ｇコード 機  能 内       容 

G1 
(G01) 位置決め 

速度“F”で位置“A”に位置決めする。 
＜入力方法＞ 
   G1A□□F□□; 
   A□□F□□;      “G1(G01)”は省略可能 

G7 
(G07) 連続回転 

速度“A”で連続回転する。 
連続回転中にプログラム停止入力が入力された場合は 
減速停止し、プログラムの実行も停止する。 
連続回転停止入力が入力された場合は減速停止し、 
プログラムの実行も停止する。 
ただし、次に書かれたＮＣコードが連続回転の場合には 
減速停止後、次のＮＣプログラムを継続して実行する。 
起動入力が入力された場合は減速停止後、 
次のＮＣプログラムを継続して実行する。 
ただし、次に書かれたＮＣコードが連続回転の場合には、 
停止することなく新たに設定された速度に移行して回転する。

この場合、変速時間は“G8(G08)”で設定された時間となる。 
（逆転では使用しないでください。） 
停止後のユーザ座標は、-180°～179.999°に修正される。

＜入力方法＞  
   G7A±□□;  A の単位は、rpm 
                   ＋はＣＷ、－はＣＣＷ回転となる。 
“G8(G08)”，“G9(G09)”で加減速時間を設定する。 
省略すると、それ以前に設定された加減速時間となり、 
それ以前に設定されていない場合には、１秒の加減速時間と

なる。 
（注）“G7(G07)”連続回転は 80rpm 以下の速度で 

お使いください。 

G28 原点復帰 原点復帰動作をおこなう。 

G72 パルス列入力 

ＣＮ３からのパルス列入力に従って動作をする。 
プログラム停止入力または、起動入力によって“G72”の実行を

終了する。 
起動入力の場合には、プログラムを停止せず、次のブロックを

実行する。 

G92 座標系設定 

座標系を設定、変更する。 
“G92A0”のように A コードを併記し、現在位置が“A”に続く 
値となるような座標系を設定する。 
“G105”と併用すると“A”の値は角度として解釈され、“G104”

または“G106”，“G101”と併用すると“A”の値はパルスとして

解釈される。 

A 

G92.1 座標系設定 

電源投入時の“G92”ユーザ座標系の原点（図６．１参照）が、

“A”に続く値となるような座標系を設定する。 
“G105”と併用すると“A”の値は角度として解釈され、“G104”

または“G106”，“G101”と併用すると“A”の値はパルスとして

解釈される。 
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表６．３ Ｇコード一覧（２／３） 

グループ Ｇコード 機  能 内       容 

G4 
(G04) ドウェル 

次のブロックに入るのを遅らせる。 
＜入力方法＞  
   G4P□□．□□;  

G8 
(G08) 連続回転の加速時間 

連続回転実行時に“P”で示される時間で加速する。 
＜入力方法＞ 
   G8P0.5;  加速時間 0.5 秒。 

G9 
(G09) 連続回転の減速時間 

連続回転実行時に“P”で示される時間で減速する。 
＜入力方法＞ 
   G9P0.5;  減速時間 0.5 秒。 

G12 ゲインの倍率変更 

スイッチＧ１、Ｇ２で決まるゲインに対する倍率。 
＜入力方法＞ 
   G12P100;  100% 
   G12P0;     0%でサーボＯＦＦとなる。（注１） 

B     

G79（注２） パラメータデータの設定 

“S”で示す番号のパラメータに“P”で示す値を代入する。 
＜入力方法＞ 
   G79S1P2;  パラメータ１に“2”を代入。 
ＲＡＭデータの一時的な変更であり､電源遮断すると設定した

データは消滅する｡ 

G101 分割数指定 

１回転を等分割し、 
“A”の単位を割出し数“G106”に設定する。 
＜入力方法＞ 
   G101A10;  １回転を１０分割する。 
   A1F1;    “A”の単位は割出し数。 
（注）“G101”は同一ブロック内で A グループと同時に 

使用することはできません。 

G104 パルス単位指定 “A”の単位をパルスとする。  

G105 角度単位指定 “A”の単位を角度とする。  

 
 
 
 
 

C     
 
 
 

   ＊ 
 

G106 割出し単位指定 “A”の単位を割出し数とする。 
“G101”で設定されていない場合、プログラムアラームとなる。

“*”印は、電源投入時の設定です。 

（注１） サーボＯＦＦのまま位置決め（Ａ□Ｆ□）・連続回転（Ｇ７Ｐ□）・原点復帰（Ｇ２８）を実行すると 

アラーム０になります。 

（注２） Ｇ７９でデータを設定できないパラメータもあります。 

表７．１パラメータ“Ｇ７９の設定” をご覧ください。 
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表６．３ Ｇコード一覧（３／３） 

グループ Ｇコード 機  能 内       容 

G10（注１） 回転速度指定 “F”の単位を rpm とする。 
移動速度を最高回転速度で指定。 

 
D     

 

  ＊ G11 時間指定 “F”の単位を秒とする。 
移動時間を指定。 

  ＊ G90 アブソリュートディメンション “A”の値を座標原点からのアブソリュート値とする。 

G90.1 １回転 
アブソリュートディメンション

“A”の値を座標原点からの１回転アブソリュート値とし、 
近回りで移動する。 
位置決め完了後のユーザ座標は、－180°～179.999°以内

に修正される。 
“A”の指定範囲は、±360゜以内。 
180°の指令をした場合には、ＣＣＷ方向に回転します。 

G90.2（注２） ＣＷ方向回転 
アブソリュートディメンション

“A”の値を座標原点からの１回転アブソリュート値とし、 
ＣＷ方向に移動する。 
位置決め完了後のユーザ座標は、－180°～179.999°以内

に修正される。 
“A”の指定範囲は、±360゜以内。 
（ＣＷ方向に 0～360°未満の動作をします） 

G90.3（注２） ＣＣＷ方向回転 
アブソリュートディメンション

“A”の値を座標原点からの１回転アブソリュート値とし、 
ＣＣＷ方向に移動する。 
位置決め完了後のユーザ座標は、－180°～179.999°以内

に修正される。 
“A”の指定範囲は、±360゜以内。 
（ＣＣＷ方向に 0～360°未満の動作をします） 

G91 インクレメンタル 
ディメンション 

“A”の値を現在位置からのインクレメンタル値とする。 
回転方向は“A”に続く数値の符号によって指定する。 
正（符号無し）はＣＷ、負（－）はＣＣＷ方向に回転する。 

E     
 
 
 
 
 

G91.1
１回転 

インクレメンタル 
ディメンション 

“A”の値を現在位置からのインクレメンタル値とする。 
回転方向は“A”に続く数値の符号によって指定する。 
正（符号無し）はＣＷ、負（－）はＣＣＷ方向に回転する。 
位置決め完了後のユーザ座標は、－180°～179.999°以内

に修正される。 

“*”印は、電源投入時の設定です。 

（注１） 回転速度が速く移動角度が小さいとき、加速度が大きくなりアラーム１（位置偏差オーバ）が発生する場合が 

あります。 

そのような時は、ＰＲＭ1（カム曲線）設定値を“５”（ＭＣ２）にしていただきますと、ＰＲＭ２（ＭＣ２曲線の加減速

時間）の設定値に従った加速度固定の動作になります。 

詳細は、７．パラメータの設定 をご覧ください。 

また、回転速度が遅く移動角度が大きい時、算出される移動時間が100secを超える場合は、 

アラーム０（ＮＣプログラムエラー）が発生します。 

（注２） 一定の回転方向で位置決めを行う時に使用してください。 
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z 角度単位指定（Ｇ１０５）を実行した場合、ドライバ内部では最終的にパルスに変換して処理を行います。

設定した角度が正確にパルスに変換できない場合には、最も近いパルス数に変換されることになります。

従って、インクレメンタルディメンション（Ｇ９１）で角度指定を繰返し行うプログラムでは、設定角度によって

は累積誤差を生ずることがあります。 

この場合には、アブソリュートディメンション(Ｇ９０)、１回転アブソリュートディメンション (Ｇ９０．１)を用いる

か、または割出し数指定（Ｇ１０１）を用いたプログラムに変更してください。 

割出し数指定（Ｇ１０１）でインクレメンタルディメンション（Ｇ９１）を行う場合には、割出し角度が正確に 

パルスに変換できない場合でも累積誤差を生ずることはありません。 

（ただし、一回毎の割出し位置には１パルス以下の誤差があります。） 

z 角度指定や割出し数指定で、設定した角度が正確にパルスに変換できない場合に座標系設定（Ｇ９２）を

実行すると、累積誤差を生ずる可能性があります。 

角度が正確にパルスに変換できる位置（たとえば１回転毎の原点）でのみ“Ｇ９２”を実行するか、“Ｇ９２”

のコードを用いないプログラミング（１回転インクリメンタルディメンション（Ｇ９１．１）を使用など）としてくださ

い。 

z ＮＣコードの回転速度指定（Ｇ１０）で微小な移動量を指令する場合、内部計算で移動時間が２msec以下に

なる時には、自動的に移動時間の指令値は２msecに延長されます。 

z 連続回転にて、加速中に停止信号が入力された場合には、指定速度まで加速した後減速停止します。 

z 連続回転（Ｇ７(G07)）実行以前に分割数指定（Ｇ１０１）が実行されている場合には、停止信号にて、 

減速停止することのできる次の割出し位置で停止します。 

角度単位指定、パルス単位指定の場合には、停止信号を入力した時点から減速停止を始めます。 
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z 分割数指定（Ｇ１０１）を用いた場合には、割出し数単位の位置指定をすることが出来ます。 

４分割を指定した場合の割出し数指定位置と角度の関係を下図に示します。 

 

 

図６．２ 分割数指定の座標 

 

また、ＮＣコードと移動動作の例を次に示します。 

① Ｇ９０Ａ１：現在位置がどこであろうとも１の割出し位置（９０゜）への移動を行います。 

（アブソリュート動作指示） 

 

図６．３ 動作例１ 

 

② Ｇ９１Ａ１：現在の割出し位置から、ＣＷ方向に１割出し分（９０゜）移動します。 

（インクレメンタル動作指示） 

 

図６．４ 動作例２ 

ユーザ座標原点

0 1 2 3 4 5-1-2-3-4-5

0ﾟ 90ﾟ 180ﾟ 270ﾟ 360ﾟ 450ﾟ-90ﾟ-180ﾟ-270ﾟ-360ﾟ-450ﾟ

割出し数での座標

角度での座標

Ｇ１０１Ａ４の場合

CWCCW

0 1 2 3 4 5-1-2-3-4-5

0ﾟ 90ﾟ 180ﾟ 270ﾟ 360ﾟ 450ﾟ-90ﾟ-180ﾟ-270ﾟ-360ﾟ-450ﾟ

割出し数での座標

角度での座標

現在位置（－３の位置）

CWCCW

0 1 2 3 4 5-1-2-3-4-5

0ﾟ 90ﾟ 180ﾟ 270ﾟ 360ﾟ 450ﾟ-90ﾟ-180ﾟ-270ﾟ-360ﾟ-450ﾟ

割出し数での座標

角度での座標

現在位置（－３の位置）

CWCCW
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③ Ｇ９０．１Ａ－３：現在位置から半回転以内の近回りで１Ｈの割出し位置へ移動します。 

（近回りアブソリュート動作指示） 

 

Ｇ９０．１Ａ－３を実行した場合、 

指令としてはＣＣＷ方向に３Ｈ分 

（－２７０゜）の位置が指定されますが、

実際の移動はＣＷ方向に１Ｈ分 

（９０゜）回転します｡ 

移動後、角度認識は 

－１８０゜～＋１７９．９９９゜の範囲に

修正されます。 

なお、移動量が１８０゜となる場合は、

ＣＣＷ方向に移動します。 

図６．５ 動作例３ 

 

④ Ｇ９１Ａ０：最寄りの割出し位置に移動します。 

（インクレメンタル動作指示） 

 

図６．６ 動作例４ 

 

 

 

（注） 等分割指定（Ｇ１０１）を用いたプログラムでは、電源投入時および、非常停止からの移動の際に 

インクレメンタル動作指示（“Ｇ９１”，“Ｇ９１．１”）をした場合、パラメータ３７，パラメータ３８の設定によ

り動作が異なります。 

詳細は、７．９）等分割指定（Ｇ１０１）とパラメータ をご覧ください。 

 

0-1-2-3-4

0ﾟ-90ﾟ-180ﾟ-270ﾟ-360ﾟ

割出し数での座標

角度での座標

現在位置（－３と－２の中間位置）

CWCCW

 [0H] 0 ﾟ 

実際の移動

（近回り） 

指令 

[ 1H] 90 ﾟ 
([-3H] -270 ﾟ) 

[ 2H] 180 ﾟ 
([-2H] -180 ﾟ) 

[ 3H] -90 ﾟ 
([-1H] -90 ﾟ) 

上段は、実際の移動[割出し数]角度を、

下段は、指令の[割出し数]角度を表す。

CW CCW 
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表６．４ Ｍコード一覧 

グループ M コード 機  能 内       容 

M0 
(M00) プログラムストップ そのブロックを実行後停止する。 

起動入力ＯＮの時は、次のブロックから実行する。 A 
M30 エンドオブプログラム プログラムを終了し、先頭のブロックに戻る。 

M98 サブプログラム呼出 

サブプログラムを実行する。 
＜入力方法＞ 
   M98P□□□   ←サブプログラム番号 

ネストは４回まで可能。 B 

M99 エンドオブサブプログラム
サブプログラムの終わりを示す。 
“M99”があるブロックを実行後、メインプログラムに戻る｡ 

M68 ブレーキ作動 
ブレーキ用バルブの通電をＯＦＦし、サーボ系の積分動作を 
行わない。 
ドライバの BK+，BK-端子間は、非通電となる。 

C 

M69 ブレーキ解除 
ブレーキ用バルブの通電をＯＮし、サーボ系積分の動作を 
行う。 
ドライバの BK+，BK-端子間は、通電（ＤＣ２４Ｖ）となる。 

D M20 
～M27 Ｉ／Ｏ出力 

番号の１桁目に対応するビットのＭコード出力（ビット 0～7）と

Ｍコードスローブ出力をＣＮ３へ同時に出力する。 
同一ブロック内に３個まで書くことができ、同時に出力すること

ができる。 

E M70 分割位置出力 

“G101”使用時、割出し位置に相当するＭコード出力 
（ビット 0～7：バイナリ形式）と、分割位置スローブ出力を 
ＣＮ３へ同時に出力する。 
ｎ分割での分割位置は、１～ｎの値となる。 
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5) 電源投入時のアブソデックスの状態 

(1) プログラム番号 

プログラム番号０が選択されます。 

他のプログラムを起動するには、起動入力以前にプログラム番号の選択が必要です。 

 

(2) ディメンション 

電源投入時には、次のディメンションに設定されています。 

角度指定（Ｇ１０５） 

時間指定（Ｇ１１） 

アブソリュート（Ｇ９０） 

 

(3) Ｇ９２ユーザ座標原点 

Ｇ９２ユーザ座標原点はリセットされます。 

（Ｇ９２ユーザ座標原点は、アクチュエータ座標原点からパラメータ３で設定したパルス数離れた位置 

 になります。） 

 

(4) 出力軸の位置座標 

Ｇ９２ユーザ座標系で、－１８０．０００゜～１７９．９９９゜のいずれかに位置しています。 

 

(5) 運転モード 

パラメータ２９（電源投入時のモード）の設定値によって、自動運転モード，シングルブロックモード， 

パルス列入力モードのいずれかに設定されます。 

 

(6) ブレーキ動作 

パラメータ２８（ブレーキイニシャル状態）の設定値によって、ブレーキ作動，解除のいずれかに設定さ

れます。 

 

(7) Ｉ／Ｏ出力 

インポジション出力がＯＮとなり、起動入力を受付けられる状態の時は、起動入力待ち出力がＯＮとな

ります。 

その他の出力はＯＦＦとなります。 

ただし、アラームが発生している場合にはアラーム出力がＯＮとなります。 

（アラーム出力は負論理です。） 

アラームの発生しない状況では、アラーム出力は電源投入後およそ０．３から０．５秒間ＯＮとなり、その

後でＯＦＦとなります。 

アラーム出力がＯＦＦに確定する以前に他のＩ／Ｏ出力が不安定となる場合があります。 

必要に応じてアラーム出力とＡＮＤをとるなどの処置をしてください。 
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(8) ドライバパネル 

通常（アラーム発生なし）の場合には、モニタ用７セグメントＬＥＤに 

 

 が点灯します。 

この場合にはアブソデックスの運転が可能です。 

 

 

 

 

 

z 電源投入時、アクチュエータ位置座標の認識を行なうため、 

電源投入より数秒間、出力軸が移動しないよう、ご注意くださ

い。 

外部の機械的な保持機構（ブレーキ等）がある場合、電源投

入と保持機構の解除のタイミングをずらして設定してください。

電源投入時に、出力軸を移動された場合、アラーム７が発生

する場合があります。 

 

 

注意 :！ 



 

[SMB-31] 

― 6-16 ― 

プログラム

６ 

6) ＮＣプログラム例 

いくつかのＮＣプログラムのプログラムを説明します。 

特に記述の無い場合には、プログラムが起動される以前に０゜の位置に移動されているものとします。 

 

(1) アブソリュートディメンション（Ｇ９０）、角度指定（Ｇ１０５）、時間指定（Ｇ１１） 

原点オフセット量(パラメータ３)で設定されたユーザ座標の絶対位置座標で角度単位・時間単位を 

使い、割出しプログラムを作成 

 

プログラム 

Ｎ１Ｇ９０Ｇ１０５Ｇ１１； ①アブソリュート、角度、時間 

Ｎ２Ａ１８０Ｆ１．５； ②１８０°へ１.５秒で移動 

Ｎ３Ｍ３０； ③エンドオブプログラム 

 

 

(2) １回転アブソリュートディメンション（Ｇ９０．１） 

１８０°以上回転しない。(近回り移動) 

 

プログラム 

Ｎ１Ｇ９０．１Ｇ１０５Ｇ１１； ①１回転アブソリュート、角度、時間 

Ｎ２Ａ９０Ｆ１．５； ②近回りで絶対値座標９０°へ１.５秒で移動 

Ｎ３Ｍ３０； ③エンドオブプログラム 

 

 

(3) １回転インクレメンタルディメンション（Ｇ９１．１） 

現在位置からの角度分移動。 

 

プログラム 

Ｎ１Ｇ９１．１Ｇ１０５Ｇ１１； ①１回転インクレメンタル、角度、時間 

Ｎ２Ａ９０Ｆ１； ②現在位置から CW 方向に９０°を１秒で移動 

Ｎ３Ｍ３０； ③エンドオブプログラム 

 

 

(4) パルス指定（Ｇ１０４） 

移動量をパルスで指定。 

 

プログラム 

Ｎ１Ｇ９０．１Ｇ１０４Ｇ１１； ①１回転アブソリュート、パルス指定、時間 

Ｎ２Ａ２７０３３６Ｆ２； ②２7０３３６パルス（１８０°）へ２秒で移動 

Ｎ３Ｍ３０； ③エンドオブプログラム 

 

z Ｇ９０．１（近回り）で１８０°の移動はＣＣＷ回転になります。 

 

0

180°

0

90°

-150°

0

ﾊﾟﾙｽ270336    

0°

180°

② 

② 

② 

② 
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(5) 連続回転（Ｇ０７）、連続回転の加速時間（Ｇ０８）、連続回転の減速時間（Ｇ０９） 

起動信号入力後、Ｇ０7 で設定された回転速度で回る。 

その時の加速･減速時間は、G０８･G０９によって設定される。 

 

プログラム 

Ｎ１Ｇ１０５； ①角度指定 

Ｎ２Ｇ０８Ｐ１； ②加速１秒 

Ｎ３Ｇ０９Ｐ０．５； ③減速０.５秒 

Ｎ４Ｇ０７Ａ１０； ④連続回転１０rpm 

Ｎ５Ｍ３０； ⑤エンドオブプログラム 

 

 

(6) 回転速度指定（Ｇ１０） 

Ｆの単位を最高回転速度で指定。 

 

プログラム 

Ｎ１Ｇ９０Ｇ１０５Ｇ１０； ①アブソリュート、角度、回転速度 

Ｎ２Ａ２７１．２３Ｆ３０； ②２7１.２３°へ３０rpm で移動 

Ｎ３Ｍ３０； ③エンドオブプログラム 

 

z 回転速度が速く移動量が小さい時、加速度が大きくなりアラーム１ 

（位置偏差オーバ）が発生する場合があります。 

その様な時はカム曲線を、ＭＣ２にして下さい。 

 

 

(7) ゲインの倍率変更(Ｇ１２)、ドウェル(Ｇ０４) 

ゲインの倍率変更を利用して、割出し後サーボＯＦＦする。 

 

プログラム 

Ｎ１Ｇ９０．１Ｇ１０５Ｇ１１； ①１回転アブソリュート､角度､時間 

Ｎ２Ａ９０Ｆ１； ②９０°へ１秒で移動 

Ｎ３Ｇ０４Ｐ０．２； ③ドウェル０.２秒 

Ｎ４Ｇ１２Ｐ０； ④ゲインの倍率を０%(サーボＯＦＦ)に変更 

Ｎ５Ｍ３０； ⑤エンドオブプログラム 

 

z サーボＯＦＦ後実行されるプログラムには、移動命令の前にサーボＯＦＦを解除させるための 

ゲインの倍率変更コマンド(例えばＧ１２Ｐ１００)が必要です。 

 

0

0°

271.23°

0

90
割出後
ｻｰﾎﾞ
OFF

② 

② 
③④ 
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(8) 分割数指定（Ｇ１０１）、分割位置出力（Ｍ７０）、起動入力待ち（Ｍ０）、ジャンプ（Ｊ） 

等分割割出し後、分割位置出力を使い外部シーケンサへ現在位置をバイナリ形式で出力する。 

 

プログラム 

Ｎ１Ｇ１０１Ａ５； ①分割数指定,５分割 

Ｎ２Ｇ１１； ②時間指定 

Ｎ３Ｇ９１Ａ０Ｆ１； ③最も近い割出し位置へ１秒で移動 

Ｎ４Ｍ７０； ④分割位置出力 

Ｎ５Ｍ０； ⑤起動入力待ち 

Ｎ６Ｇ９１．１Ａ１Ｆ１； ⑥CW 方向１分割を１秒で移動 

Ｎ７Ｍ７０； ⑦分割位置出力 

Ｎ８Ｍ０； ⑧起動入力待ち 

Ｎ９Ｊ６； ⑨シーケンス番号６へジャンプ 

Ｎ１０Ｍ３０； ⑩エンドオブプログラム 

 

 

 

(9) ブレーキ作動（Ｍ６８）、ブレーキ解除（Ｍ６９）、Ｍコード出力 

ブレーキ付アブソデックスのブレーキ制御を行う。 

Ｍコード出力することによって、特定の動作後、外部シーケンサにその動作の完了を知らせることがで

きる。 

 

プログラム 

Ｎ１Ｇ９０．１Ｇ１０５Ｇ１１； ①１回転アブソリュート､角度､時間 

Ｎ２Ｍ６９； ②ブレーキ解除 

Ｎ３Ａ－７０Ｆ０．５； ③-７０°へ０．５秒で移動 

Ｎ４Ｇ０４Ｐ０．１； ④ドウェル０．１秒 (注) 

Ｎ５Ｍ６８； ⑤ブレーキ作動 

Ｎ６Ｍ２０； ⑥Ｍコードビット０を出力 

Ｎ７Ｍ３０； ⑦エンドオブプログラム 

 

 

（注） 割出し後のドウェルは、目標位置に落ち着くまでの整定時間を考慮したものです。 

整定時間は使用条件によって異なりますが、０．０５～０．２秒程度です。 

ブレーキをご使用になる場合、ブレーキを作動させるタイミングによっては位置偏差が生じる可能性

があります。 

なお、位置決め完了信号は、パラメータのインポジション範囲とサンプリング回数の条件が満たされ

た時、出力されます。 

 
 
 

⑥

⑦

⑦

⑦

⑦

⑥ 

⑥ 

⑥ 

⑥ 

④

③ 
⑦

0°

-70°
割出後
ﾌﾞﾚｰｷ
作動

割出前
ﾌﾞﾚｰｷ
解除

② 
③ 

④⑤⑥ 
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減速時間

ＭＣ２曲線速度

加速時間

７. パラメータの設定 

アブソデックスには、動作条件などを設定する各種のパラメータがあります。 

パラメータに設定した値は、付表２パラメータ記録表 に記録し形番，シリアル番号を明記して保管してくだ

さい。 

 

1) パラメータとその内容 

表７．１ パラメータ（１／８） 

パラメータ

番号 内     容 設定範囲 初期値 単位 Ｇ７９の

設定

1 カム曲線 1～5 1 － 可 

 

カム曲線を選択します。 
１～５の設定値がそれぞれ次の曲線に対応します。 

1:MS，2:MC，3:MT，4:TR，5:MC2 

詳細は、７．３）カム曲線の種類と特性 をご覧ください

2 ＭＣ２曲線の加減速時間 0.01～50.0 1.0 sec 可 

 

MC2 曲線の加減速時間を設定します。 
 
 
 
 
 
 

加減速区間は、MS 曲線のパターンとなります。

加速時間と減速時間を、個別に設定することは

できません。 
 

詳細は、７．３）カム曲線の種類と特性 を 
ご覧ください 
 

3 原点オフセット量 -540672 
～540671 0 パルス 不可

 
電源投入時のユーザ座標系原点をアクチュエータ原点に対してシフトします。 
設定後、電源を投入し直すか原点復帰を行った後に有効になります。 

詳細は、７．４） 原点オフセット量と原点復帰動作 をご覧ください。

4 原点復帰方向 1～2 1 － 可 

 原点復帰動作の回転方向を選択します｡ 
1:CW，2:CCW の設定ができます。 

5 原点復帰速度 1～100 2.0 rpm 可 

 原点復帰動作の最高速度を設定します。 
通信コード“S4”、原点復帰指令入力、ＮＣコード“G28”により原点復帰します。 

6 原点復帰の加減速時間 0.1～1.0 0.1 sec 可 

 原点復帰動作の加減速時間を設定します。 
カム曲線に従って加減速します。 

一口メモ 

パルス、角度の単位換算式 

１°＝540672／360≒1502 パルス 
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表７．１ パラメータ（２／８） 

パラメータ

番号 内     容 設定範囲 初期値 単位 Ｇ７９

の設定

7 原点復帰停止 1～2 2 － 可 

 

停止入力で原点復帰動作を途中で停止するかどうか選択します。 
1：停止，2：無効 

“1:停止”の場合には、原点復帰動作中に通信コードの“S2”,“S20”、Ｉ／Ｏのプログラム停止入力，連続 
回転停止入力によって動作を停止し、停止後のユーザ座標は-180°～179.999°以内に修正されます。 
停止後に位置決め完了出力（ＣＮ３－４２）は出力されません。 

8 ソフトリミット 座標Ａ （＋方向） -9999998 
～9999999

9999999 
（6658.380°） パルス 不可

 
＋方向の動作可能範囲を設定します。 

詳細は、７．５）ソフトリミットに関する注意 をご覧ください。

9 ソフトリミット 座標Ｂ （－方向） -9999999 
～9999998

-9999999 
（-6658.380°） パルス 不可

 
－方向の動作可能範囲を設定します。 

詳細は、７．５）ソフトリミットに関する注意 をご覧ください。

10 ソフトリミットの有効，無効 1～2 2 － 可 

 

1：有効，2：無効 の設定ができます。 
無効の場合でもG92座標で-9999999～+9999999 （パルス） （±１８回転）の範囲を越えると、 
アラームとなります。 

詳細は、７．５）ソフトリミットに関する注意 をご覧ください。

11 アンサ無し時間 1～100 
999 60 sec 可 

 

アンサ入力の待ち時間を設定します。 
設定時間以上アンサが無い場合には、アラームとなります。 
パラメータ１２、１３をアンサ必要と設定したときのみ有効です。 
９９９を設定すると待ち時間は無限大となります。 

12 Ｍアンサの必要，不要 1～2 2 － 可 

 1：必要 Ｍコード出力は、アンサ入力によってＯＦＦします。 
2：不要 Ｍコード出力は、１００ｍｓｅｃ出力します。 

13 位置決め，原点復帰完了時のアンサ入力 1～2 2 － 可 

 1：必要 位置決め完了出力は、アンサ入力によってＯＦＦします。 
2：不要 位置決め完了出力は、１００ｍｓｅｃ出力します。 

14 ＪＯＧ速度 0.01～100 2.0 rpm 不可

 ＪＯＧ動作の最高回転速度を設定します。 

15 ＪＯＧ加減速時間 0.1～1.0 1.0 sec 不可

 ＪＯＧ動作の加減速時間を設定します。 
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表７．１ パラメータ（３／８） 

パラメータ

番号 内     容 設定範囲 初期値 単位 Ｇ７９

の設定

16 インポジション範囲 1～10000 2000 
（1.332°） パルス 可 

 
位置決め精度の許容値を設定します。 

詳細は、７．６）インポジションの判定について、７）位置決め完了の判定について、

８）インポジション範囲の適正値について をご覧ください。

17 インポジションサンプリング回数 1～2000 1 回 可 

 

インポジション範囲に入ったことを何回確認するかを設定します。 
位置偏差が設定された回数だけ連続してインポジション範囲内にあることを確認すると、インポジション信号

が出力されます。 
範囲内かどうかの確認は、２ｍｓｅｃ毎に確認が行われます。 
位置決め完了出力（ＣＮ３－４２）の出力判定にも使用されます。 

詳細は、７．６）インポジションの判定について、７）位置決め完了の判定について、

８）インポジション範囲の適正値について をご覧ください。

18（注１） 位置偏差量 設定不可 － パルス 不可

 現在の位置偏差量を表します。 

19（注２） 位置偏差量上限値 1～540672 10000 
（6.658°） パルス 可 

 パラメータ１８がこの値を超えるとアラーム１を発生します。 

20 速度オーバリミット AX4022G 
AX4045G 

4866 
（約270rpm） 

AX4075G 
2883 

（約160rpm） 【GS】

AX2006G 
AX2012G 
AX2018G 

1～5974 

5947 
（約330rpm） 

【S】 1982 
（約110rpm） 

  

 
150rpm（注３）

仕様 

1～3064 
3064 

（約170rpm） 

パルス 不可

 

２ｍｓｅｃ毎の移動量［パルス］が、この値を超えるとアラーム１を発生します。（注２） 

２ｍｓｅｃ毎の移動量Ｐ［パルス］の時の回転速度Ｎ［ｒｐｍ］は 
Ｎ ＝１ｍｉｎ毎の移動量（パルス）／１回転分のパルス 
 ＝３００００Ｐ／５４０６７２ 
 ≒０．０５５５Ｐ［ｒｐｍ］     となります。 

（注１） パラメータモードにて、参照のみ可能です｡パラメータ設定は出来ません。 

（注２） パラメータ１９、２０、３９の設定値が小さい時アラーム１が発生し、アクチュエータが作動しない場合があります。 

（注３） １５０ｒｐｍ対応機種は、１４．アクチュエータ仕様 をご覧ください。 

 

【S】 



 

[SMB-31] 

― 7-4 ― 

パラメータ
の設定 

７ 

表７．１ パラメータ（４／８） 

パラメータ

番号 内     容 設定範囲 初期値 単位 Ｇ７９の

設定

21 非常停止時の減速レート 1～180 2 パルス/ms2
可 

 

非常停止時、１ｍｓｅｃ毎に速度を減速します。 
Ｎｒｐｍで回転中に非常停止で止まるまでの時間ｔは、 
    ｔ＝１８．０２２４×Ｎ／（パラメータ２１） ［ｍｓｅｃ］  です。 
また、減速時の慣性トルクＴｉは、慣性モーメントをＪ［ｋｇ・ｍ２］として、 

Ｔｉ＝５．８１×Ｊ×（パラメータ２１） ［Ｎ・ｍ］  となります。 
アクチュエータの最大トルクを越えないよう、パラメータ２１を設定してください。 
Ｔｉがアクチュエータの最大トルクを超える場合はアラーム１が発生しフリーランすることがあります。 

22 非常停止サーボＯＦＦのディレイ時間 0～2000 1000 msec 可 

 パラメータ２３を３（停止後サーボＯＦＦ）に設定した場合に、非常停止（ＣＮ３－１７）入力によって 
減速停止した後、サーボＯＦＦするまでのディレイ時間を設定する。 

23（注１） 非常停止入力 1～3 2 － 不可

 
1：停止後サーボＯＮ状態を維持 
2：無効 
3：停止後サーボＯＦＦする          の設定ができます。 

24（注２） アクチュエータ温度上昇 設定不可 － ℃ 不可

 電子サーマルが算出しているアクチュエータの上昇温度です。 

25（注２） アクチュエータ温度上限値 設定不可 70 ℃ 不可

 パラメータ２４がこの値を越えるとアラーム４が発生します。 

26（注３） ＮＣプログラム出力（自動運転中） 1～2 1 － 可 

 1：出力しない，2：出力する          の設定ができます。 

27（注４） ブレーキ出力後のディレイ時間 AX4075 250 

  その他 
0～1000 

100 
msec 可 

 Ｍ６９によるブレーキ解除後に移動指令がある場合、移動動作を遅らせます。 

（注１） 対話ターミナルの非常停止ボタンを押すとパラメータ２３の設定値によらず、“停止後サーボＯＮ”になります。 

（注２） パラメータモードにて、参照のみ可能です｡パラメータ設定はできません。 

（注３） 対話ターミナルまたは、ティーチングノート（パソコン用通信ソフト）等は、本機能を有効に活用するようには 
設計されておりません。 
本パラメータは常に、“１：出力しない”に設定しておいてください。 

（注４） 各機種に対応した初期値を得るために、対話ターミナルまたは、ティーチングノート（パソコン用通信ソフト）にて 
パラメータ編集を行う際は、必ずパラメータの読込みをしてから編集を行ってください。 
読込みをせずに編集を行いますと、対話ターミナルまたは、ティーチングノートの初期値100が書込まれますので､

電磁ブレーキをご使用の場合はご注意ください。 



 

[SMB-31] 

― 7-5 ― 

パラメータ
の設定 

７ 

表７．１ パラメータ（５／８） 

パラメータ

番号 内     容 設定範囲 初期値 単位 Ｇ７９

の設定

28 ブレーキイニシャル状態 1～2 2 － 不可

 電源投入時にブレーキを解除にするか、作動にするかを設定します。 
1：作動，2：解除     の設定ができます。 

29 電源投入時のモード 1，2，6 1 － 不可

 
1：自動運転モード 
2：シングルブロックモード 
6：パルス列入力モード          の設定ができます。 

30 タイミング出力進み 0～99 0 % 可 

 タイミング出力を分割位置の手前で出力します。 
１割出し分の移動角度に対するパーセンテージで設定し、相当する角度分手前で出力されます。 

31 タイミング出力幅 1～200 20 msec 可 

 タイミング出力のパルス幅を設定します。 

32 タイミング出力 1～2 1 － 可 

 連続回転と等分割指定を併用したときに、タイミング出力を行うかどうか設定します。 
1：出力する，2：出力しない 

33 インデックス途中出力１ 0～99 0 % 可 

 位置決め動作の途中で出力する途中出力１（ＣＮ３－４６）を、動作の何％から出力するかを設定します。 
０％設定時には、出力されません。 

34 インデックス途中出力２ 0～99 0 % 可 

 位置決め動作の途中で出力する途中出力２（ＣＮ３－４７）を、動作の何％から出力するかを設定します。 
０％設定時には、出力されません。 

35 パルスレート変更 1～5 1 － 可 

 
G72パルス列入力および、M6パルス列入力モードのパルスの逓倍を設定します。 

1：１倍，2：２倍，3：４倍，4：８倍，5：１６倍 
パルス列入力１パルスあたりの、アクチュエータ移動パルス数を決定します。 

 

 

 



 

[SMB-31] 

― 7-6 ― 

パラメータ
の設定 

７ 

表７．１ パラメータ（６／８） 

パラメータ

番号 内     容 設定範囲 初期値 単位 Ｇ７９

の設定

36 Ｉ／Ｏプログラム番号選択方式の切替え 1～3 1 － 可 

 

プログラム番号選択方式を切替えます。 
1：４ビット２回（ＢＣＤ） （番号範囲０～９９） 
2：４ビット２回（バイナリ） （番号範囲０～２５５） 
3：５ビット１回（バイナリ） （番号範囲０～３１） 

37 等分割指定の分割位置範囲幅 1～270336 1500 
（約1.0°） パルス 可 

 
等分割指定（G101）の分割位置近傍範囲を設定します。 

詳細は、７．９）等分割指定とパラメータ をご覧ください。

38 等分割指定時の回転方向 1～4 3 － 可 

 

等分割指定時（G101）のG91A0F□□に対する回転方向を指定します。 
1：ＣＷ 
2：ＣＣＷ 
3：近回り 
4：分割位置近傍範囲外でアラームＣ発生          の設定ができます。 

詳細は、７．９）等分割指定とパラメータ をご覧ください。

39（注１） トルク制限 1～100 100 % 可 

 出力トルクの上限を最大トルクに対するパーセンテージで設定します。 

42 パルス列入力 １～４ １ － 可 

 

1：方向・パルス 
2：正転・逆転 
3：Ａ／Ｂ相４逓倍 
4：Ａ／Ｂ相２逓倍 

45（注２・３） 電源投入時の座標認識範囲 0～540671 270335 パルス 不可

 電源投入時の座標認識範囲の設定ができます。 
電源投入時の出力軸は（設定値－５４０６７１～設定値）のいずれかの位置にあるものと認識します。 

46（注３） 原点位置出力（Ｚ相出力）範囲 0～10000 2000 パルス 不可

 
原点位置出力（パルス列モードのみ）するときの出力範囲を設定します。 
初期値２０００の場合、ユーザ原点の前後±２０００パルスの原点位置出力をＯＮします。 
０を設定すると原点位置出力はユーザ座標が０パルスの位置のときのみ、原点位置出力をＯＮします。 

（注１） パラメータ１９、２０、３９の設定値が小さい時アラーム１が発生し、アクチュエータが作動しない場合があります。 

（注２） G90.1，G90.2，G90.3，G91.1，G92，G92.1などの座標系を再設定するコードとの併用は避けてください。 
詳細は８．応用例 をご覧ください。 

（注３） 対話ターミナルおよび、ティーチングノート（パソコン通信ソフト）のパラメータモードでは設定・参照できません。 
このパラメータを設定・参照する場合には、“ターミナルモード”をご使用ください。 
詳細は、７．２）パラメータの設定と参照 をご覧ください｡ 
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表７．１ パラメータ（７／８） 

パラメータ

番号 内     容 設定範囲 初期値 単位 Ｇ７９

の設定

62（注１） ローパスフィルタ１のカットＯＦＦ周波数 10～500 200 Ｈｚ 可 

63（注１） ローパスフィルタ２のカットＯＦＦ周波数 10～500 500 Ｈｚ 可 

64（注１） ノッチフィルタ１のカットＯＦＦ周波数 10～500 500 Ｈｚ 可 

65（注１） ノッチフィルタ２のカットＯＦＦ周波数 10～500 500 Ｈｚ 可 

66（注１） フィルタスイッチ 0～15 1 － 可 

 
使用するフィルタを設定するスイッチです。 

詳細は、７．１０）フィルタの使用方法 をご覧ください。

67（注１） 積分リミッタ 1～540672 100000 パルス 可 

 

コントローラ内制御系の積分リミッタです。 
小さな値に設定すると、停止直前のオーバーシュートの低減や、大きな慣性モーメントの負荷を使用

する時の安定性を向上させることができます。 
積分リミッタの適正値は、ゲイン調整によって変化します。 

詳細は、７．１１）積分リミッタ をご覧ください。

68（注１） ＰＩアウトプットリミッタ 1～1000 800 － 可 

 本パラメータは設定しないでください。 

69（注２） 乱数発生ゲイン 1～2000 500 － 可 

 本パラメータは設定しないでください。 

70（注１） ノッチフィルタ１用Ｑ値 0.1～9.9 1 － 可 

 ノッチフィルタ１の帯域幅を設定します。 

71（注１） ノッチフィルタ２用Ｑ値 0.1～9.9 1 － 可 

 ノッチフィルタ２の帯域幅を設定します。 

（注１） ティーチングノート（パソコン通信ソフト）のパラメータモードでは設定・参照できません。 
このパラメータを設定・参照する場合には、“ターミナルモード”をご使用ください。 
詳細は、７．２）パラメータの設定と参照 をご覧ください｡ 

（注２） 対話ターミナルおよび、ティーチングノート（パソコン通信ソフト）のパラメータモードでは設定・参照できません。 
このパラメータを設定・参照する場合には、“ターミナルモード”をご使用ください。 
詳細は、７．２）パラメータの設定と参照 をご覧ください｡ 
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表７．１ パラメータ（８／８） 

パラメータ

番号 内     容 設定範囲 初期値 単位 Ｇ７９

の設定

80（注） 積分ゲイン 0.0～32.0 0.0 － 不可

 オートチューニング結果の積分ゲインが入ります。 

81（注） 比例ゲイン 0.0～512.0 0.0 － 不可

 オートチューニング結果の比例ゲインが入ります。 

82（注） 微分ゲイン 0.0～2048.0 0.0 － 不可

 オートチューニング結果の微分ゲインが入ります。 

83（注） オートチューニングコマンド 1～9 0 － 不可

 
サーボＯＦＦモードで１から９までの数字を書込むことによりオートチューニングが実行されます。 
通常は、５を書込んでください。 

（注）初期値０は、オートチューニング未実行です。 

87（注） オートチューニングトルク 0～8192 500，1000 － 不可

 

オートチューニング動作のトルクを指定します。 
摩擦負荷が大きくアラームＵが発生する場合、１００ずつ大きくしてください。 

（注）初期値は、ＡＸ４０００、ＡＸ４０００Ｇシリーズおよび最大トルクが７５Ｎ・ｍ以上の機種が１０００、 
それ以外は５００になります。 

88（注） オートチューニング測定開始速度 0～1000 100 
（約11rpm） パルス/ms 不可

 オートチューニングのデータ収集開始速度です。 
通常は、このままお使いください。 

89（注） オートチューニング測定終了速度 0～1000 700 
（約80rpm） パルス/ms 不可

 
オートチューニングのデータ収集終了速度です。 
通常は、このままお使いください。 

（注）200以下には設定しないでください。 

（注） 対話ターミナルおよび、ティーチングノート（パソコン通信ソフト）のパラメータモードでは設定・参照できません。 
このパラメータを設定・参照する場合には、“ターミナルモード”をご使用ください。 
詳細は、７．２）パラメータの設定と参照 をご覧ください｡ 

 

z パラメータ８０～８２は、装置が組上がり、オートチューニングができない（治具が干渉する・ストッパがある）

場合のため控えておいてください。 

ＮＣプログラム・パラメータの初期化などで誤って消去した場合に役立ちます。 

z パラメータ８０～８２を書込む場合はサーボＯＦＦモード（Ｍ５）で書き込みを行ってください。 
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2) パラメータの参照と設定 

パラメータの設定や参照は、パソコンや対話ターミナルを用いて通信コードによって行います。 

 

(1) 対話ターミナルによるパラメータの参照と設定 

モード選択メニューより、「３パラメータ」を選択し、「１ヨミコミ」を選択し、パラメータ編集画面を開きます。 

パラメータ編集画面にて、数字キーによりパラメータ番号を入力するか、[↑]，[↓]キーにてパラメータ

番号を選択し、パラメータ内容を参照することができます。 

［enter]キーを押すことで、パラメータ設定値の変更を行うことができます。 

パラメータ設定値の編集後、「３カクノウ」を選択することでパラメータ編集内容を、アブソデックス 

ドライバに保存（格納）することができます。 

 

(2) ティーチングノート（パソコン通信ソフト）によるパラメータの参照と設定 

ティーチングモードのメニューバーの「編集モード」より、読み込み(ABSODEX)を選択し、 

「プログラムとパラメータ」を選択して、アブソデックスドライバのパラメータ設定値をティーチングノート

に読み込みを行います。 

注） パラメータ設定値の読み込みを行わずに、パラメータ設定値の編集を行った場合、 

パラメータ編集を行わなかったパラメータ設定値が、ティーチングノートの持つ初期値に 

変更されるため、必ずパラメータ設定の編集前に読み込み（ABSODEX)を実行してください。 

メニューバーの「編集モード」より、「パラメータ設定」を選択し、パラメータ設定のダイアログを開くと、 

アブソデックスドライバのパラメータ設定値を参照することができます。 

パラメータ設定値の変更は、変更するパラメータの設定値を選択し、パラメータ設定値を入力するか、

矢印キーにより数値を上下させ、ダイアログ下部の[完了]ボタンを押して編集作業を終了します。 

メニューバーの「編集モード」より、「格納（ABSODEX）」を選択し、「プログラムとパラメータ」を選択し、 

編集したパラメータ設定値をアブソデックスドライバに保存（格納）することができます。 

 

(3) 通信コードによるパラメータの参照と設定 

ティーチングノート（パソコン通信ソフト）や対話ターミナルから編集できないパラメータ等を設定する 

場合は、ターミナルモードにて通信コードを使用することにより、ドライバのパラメータ設定値の参照、

設定を行うことができます。 

また、通信コードを使用することで、RS-232Cパソコン通信ソフト（ハイパーターミナル等）にて 

パラメータ設定値の参照および設定を行うことも可能です。 
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パラメータを設定する場合は、通信コード“Ｌ７”（パラメータデータ入力）を用い、 

Ｌ７＿パラメータ番号＿設定値↵ 

のようにキーインします。（＿はスペースを、↵はリターンキーを表します。） 

設定値の単位がパルスの場合には、設定数値の前に“Ａ”を付加することによって角度単位で設定できま

す。 

また、 

Ｌ７Ｍ＿パラメータ番号＿設定値↵ 

の様にＬ７の後に“Ｍ”を付加することによって、ＲＡＭ上の一時データのみを書換えることもできます。 

（ドライバはＲＡＭ上のデータを参照して動作します。） 

(例) パラメータ１に３を設定する ．．．Ｌ７＿１＿３↵ 

 パラメータ８に１３５１６８パルスを設定する ．．．Ｌ７＿８＿１３５１６８↵ 

 パラメータ８に９０°を設定する ．．．Ｌ７＿８＿Ａ９０↵ 

 （実際に設定される数値そのものは、９０°をパルスに変換した値となります。） 

 パラメータ８のＲＡＭ上のデータを９０°にする ．．．Ｌ７Ｍ＿８＿Ａ９０↵ 

 （ＲＡＭ上の設定されたデータは、電源を遮断すると消滅します。） 

パラメータを参照する場合は、通信コード“Ｌ９”（パラメータデータ出力）を用い、 

Ｌ９＿パラメータ番号↵ 

のようにキーインします。通常は、フラッシュメモリの内容を読出します。 

設定値の単位がパルスの場合には、パラメータ番号の後に“Ａ”を付加することによって角度単位で読出す

ことができます。 

また、 

Ｌ９Ｍ＿パラメータ番号↵ 

の様にＬ９の後に“Ｍ”を付加することによって、ＲＡＭ上の一時データを読出すこともできます。 

(例) パラメータ８を読出す ．．．Ｌ９＿８↵ 

 パラメータ８を角度の単位で読出す ．．．Ｌ９＿８Ａ↵ 

 パラメータ８のＲＡＭ上のデータを角度で読出す ．．．Ｌ９Ｍ＿８Ａ↵ 

通信コードについての詳細は、１２．通信機能 をご覧ください。 

対話ターミナルには、設定や参照に便利なパラメータモードがあります。 

詳しくは、対話ターミナル取扱説明書 をご覧ください。 

 

z プログラムおよびパラメータの書き換え可能回数は、１０万回です。 
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3) カム曲線の種類と特性 

アブソデックスではパラメータ１の設定により任意にカム曲線を選択することができます。 

表７．２ カム曲線一覧 

名 称 説 明 加速度速度曲線 

MS 

変形正弦曲線 (Modified Sine)  
変形正弦曲線は、サイクロイド曲線（正弦曲線）の加速度のピークを

前後に移動（変形）させたような曲線であり、各運動特性値が 
比較的小さく、またバランスが良いため広く用いられています。 
この曲線は当社も標準曲線として採用しています。 
 
 

 

MC 

変形等速度曲線 (Modified Constant Velocity)  
変形等速度曲線は、移動の途中に等速部分があります。 
運動特性的にはMS曲線より劣りますが、移動の途中でワークの 
受渡しを行う、あるいはワークを等速で移動する必要性のある時に

用います。 
一般的にはMCV50曲線と呼ばれますが、当社ではMC曲線と 
略して称しています。 
MCV50の数字部分(50)は、出力軸が等速で移動する時間の 
割合を表しており、MCV50は全移動時間中５０パーセントが等速で

動いていることを表しています。 

 

MT 

変形台形曲線 (Modified Trapezoid) 
変形台形曲線は最大加速度の値が小さく高速に適する曲線です。

しかし、加速度以外の特性値があまり良くはなく、総合的に見た 
場合、MS曲線よりバランスが悪いので、MT曲線は特殊な用途以外

あまり用いられなくなりました。 
 
 

 

TR 

トラペクロイド曲線 (Trapecloid) 
この曲線は整定時の残留振動を小さくしたい場合に用います。 
他の曲線でも十分振動は小さいのですが、それでも高速回転時等

の過酷な条件においては、やはり振動の発生が問題となることもあり

ます。 
その場合にこの曲線を用いると振動の吸収力が大きいので、残留 
振動を低くおさえることができます。 
ただし、加速が大きくなりますので、大きなトルクが必要になります。

 

MC2 

変形等速度曲線２ (Modified Constant Velocity 2)  
この曲線はMC曲線の加減速時間を任意に設定できるようにした 
曲線です。 
 
 
 
 

 

z これら以外にも各種のカム曲線が考案されてきましたが、現在ではＭＳ曲線が広く用いられています。 

これは汎用インデックスに用いる曲線を考えた場合、あらゆる用途に用いられるのでカム曲線もバランス

の取れた曲線であることが第一に要求されます。 

そこでバランスの良いＭＳ曲線が各インデックスメーカの標準曲線として採用され広く用いられているわけ

です。 

ですからカム曲線を選定する場合、標準のＭＳ曲線を選定してほとんどの場合差し支えないと考えます。 

速度 

加速度 

速度 

加速度 

速度 

加速度 

速度 

加速度 

速度 

加速度 
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z カム曲線ＭＣ２の速度パターンについて 

ＮＣプログラムで、“F”の単位を回転速度に指定した（G10を用いた）場合、移動する角度によって、 

下記ののように変化します。 

 

図７．１ ＭＣ２の速度パターン 

 
 

移動角度と指定速度によって決まる移動時間が、 

加速時間＋減速時間よりも長い場合には、速度パターンに 

等速区間が付加されます。 

 

 

 

 

移動角度と指定速度によって決まる移動時間が、 

加速時間＋減速時間と等しくなる場合には、等速区間は 

無くなります。 

これは、指定速度が最高速度に等しいＭＳ曲線と等価です。 

 

 

 

さらに、移動時間が加速時間＋減速時間よりも短く算出される

場合には、移動時間は加速時間＋減速時間と等しく修正さ

れ、最高速度を下げた速度パターンなります。 

 

 

加速時間・減速時間は、パラメータ２で設定されます。 

減速時間

速度

加速時間

減速時間

速度

加速時間

指定速度

指定速度

減速時間

速度

加速時間

指定速度

最高速度

時間

時間

時間
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4) 原点オフセット量と原点復帰動作 

アブソデックスは、アブソリュートレゾルバを採用していますので、一回転内に一カ所の原点があります。 

これをアクチュエータ原点と呼びます。 

また、ＮＣプログラムが参照する座標系の原点を、ユーザ座標系原点と呼びます。 

アクチュエータ原点に対して、ユーザ座標系の原点をシフトさせるのが原点オフセット量（パラメータ３）で

す。 

図７．２ 原点オフセット量と座標系の原点 

 

ユーザ座標系原点は、Ｇ９２などのＮＣコードを実行することで移動させることができますが、原点復帰動作

では、ユーザ座標系がいかに設定されていようとも、アクチュエータ原点＋原点オフセット量の位置まで 

一定方向に回転して停止します。 

その後、ユーザ座標系原点はクリアされます。（原点復帰後の位置をユーザ座標系原点とします。） 

 

原点復帰には、以下に示す３種類の方法がありどれも同じ動作をします。 

①Ｓ４ ＲＳ－２３２Ｃポートを通じて指令する。 

②Ｇ２８ ＮＣプログラム中にて指令する。 

③Ｉ／Ｏポート（CN3-12 シーケンサなどから指令する。 

 

 

 

 

ユーザ座標系原点

原点オフセット量
アクチュエータ原点

０゜
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5) ソフトリミットに関する注意 

パラメータ８（ソフトリミット座標Ａ）、パラメータ９（ソフトリミット座標Ｂ）、パラメータ１０（ソフトリミットの有効、 

無効）を用いてソフトリミットを設定することができます。 

ソフトリミットを用いる場合には、次の点に注意してください。 

 

(1) ７．４）原点オフセット量と原点復帰動作 で示した原点復帰動作は、ソフトリミットと無関係に行い

ます。 

従って、ソフトリミットで動作の禁止区間を設定した場合でも、原点復帰動作でこの区間に入る場合が

あります。 

１回転内に干渉物が有るなどの場合にソフトリミットを設定した場合には、原点復帰指令を用いず、 

直接プログラムで動作させてください。 

 

(例) 

Ｏ１Ｇ９０Ａ０Ｆ１Ｍ０； 座標原点へ移動 

Ｎ１Ａ３０Ｆ０．５Ｍ０； ３０°の位置へ０．５秒で移動 

Ｎ２Ａ－６０Ｆ１Ｍ０； －６０°の位置へ１秒で移動 

  : 

Ｊ１；  シーケンス番号１のブロックへジャンプ 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 
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(2) 電源投入時には、アブソデックスは出力軸が－１８０．０００°から＋１７９．９９９°までのいずれかの 

位置に有るものと認識します。 

（１９０°の位置で電源を再投入すると、－１７０°の位置と認識します。） 

従って、１回転内に干渉物がある等の理由によりソフトリミットを設定する場合には、１８０°の位置が 

ソフトリミットによる動作禁止区間内に含まれるよう設定してください。 

（Ｇ９２ユーザ座標系での座標ですのでパラメータ３で変更できます。） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

（ａ） （ｂ） 

図７．３ 原点位置とソフトリミット 

 

図７．３（ａ）では、電源再投入しても現在位置を１１０°と認識しますが、図７．３（ｂ）では電源再投入時

に－１６０°と認識します。 

この状態で、０°への移動という動作を行えば図７．３（ａ）では反時計回りに原点まで移動しますが、

図７．３（ｂ）では時計回りに旋回してソフトリミットの領域を通過して干渉物と衝突してしまいます。 

 

(3) 電源投入時に、アブソデックスの出力軸角度が動作禁止範囲にあったとしてもアラームにはなりません。 

また、この状態での最初の動作指令が動作可能範囲への移動であれば、アブソデックスは正常に 

動作します。 

 

図７．３（ａ）で、アームがストッパに当たった位置で電源投入したとしても最初に実行するプログラムが

例えば０°への移動であれば正常に動作し、アラームにはなりません。 

 

 

 

原点０゜ １８０゜

動作可能範囲

動作禁止範囲
ソフトリミット
座標Ａ（＋側）

ソフトリミット
座標Ｂ（－側）

ストッパ干渉物

２００゜

原点０゜

１８０゜

動作可能範囲

動作禁止範囲
ソフトリミット
座標Ａ（＋側）

ソフトリミット
座標Ｂ（－側）

ストッパ干渉物

１１０゜
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(4) ソフトリミットはＧ９２ユーザ座標系での座標です。 

Ｇ９２によって座標系の再設定を行うと、新しい座標系に対してソフトリミットが有効となりますので動作

禁止区間の絶対的な位置は移動します。 

図７．４ Ｇ９２とソフトリミット 

 

（注） Ｇ９０．１、Ｇ９０．２、Ｇ９０．３を使用する場合は、ソフトリミットは無効になります。 

 

 

 

 

 

０゜

動作範囲

禁止範囲

禁止範囲

動作範囲

０゜

ﾊﾟﾗﾒｰﾀ3または､
G92で原点移動
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6) インポジションの判定について 

位置偏差が±インポジション範囲にあることがインポジションサンプリング回数だけ連続して確認された時点

で、インポジション出力信号が出力されます。 

移動中、停止中にかかわらず常時判定し、出力します。 

場合によっては常時出力されるときがあります。 

以下にパラメータ１７（インポジションサンプリング回数）＝３の時の例を示します。 

図７．５ インポジション出力 

 

 

 

 

 

 

 

インポジションサンプリング回数＝３の時

目標位置

±インポジション範囲

（パラメータ１６）

位置偏差

インポジション出力

時間

① ② ③ ④ ⑤インポジション判定
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7) 位置決め完了の判定について 

インポジションの判定と同様な判定を行います。 

ただし、移動完了時のみ判定を行い、一度移動完了と判定した後は次の移動指令が終了するまでは判定

を行いません。 

以下にパラメータ１７＝３の時の例を示します。 

図７．６ 位置決め完了出力 

 

パラメータ１３（位置決め、原点復帰完了時のアンサ入力）の設定を“１”（必要）とすると、 

アンサ信号（ＣＮ３－１６）が入力されるまで出力し続けます。 

 

パラメータ１６（インポジション範囲）の初期値は、２０００（パルス）となっています。 

必要に応じて適正な値を設定してください。 

 

 

 

 

 

目標位置

±インポジション範囲

（パラメータ１６）

ア ブ ソ デ ッ ク ス 動 作

位置決め完了出力

インポジションサンプリング回数＝３の時

時間

① ① ② ③ ④ ⑤インポジション判定
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8) インポジション範囲（パラメータ１６）の適正値について 

インポジション範囲はお客様が必要な位置決め精度により適正値が異なります。 

以下に適正値の目安となる計算方法を示します。 

 

図７．７ インポジション範囲の適正値 

 

(1) アブソデックスの出力軸に半径ｒのテーブルを取付けた場合、目標位置に対して円周上で±ｙ（mm）の

精度に収まってから位置決め完了信号を出力させるためのインポジション範囲P（パルス）の設定値は、

θ：角度（rad）、アブソデックスの分解能：540672（パルス）とすると 

円弧ｙは微小のため直線と考えることができるので 

sinθ= y / r ･･･ ① 

またθも微小なため 

sinθ≒θ ･･･ ② 

とおける 

①②より 

θ= y / r ･･･ ③ 

θをパルスPに変換すると 

P = 540672θ/2π ･･･ ④ 

③④より 

P = 540672y / 2πr ･･･ ⑤ 

   =  270336y / πr 

  ≒ 86051y / r 

よって式⑤のように円周上（２πr）での±ｙ（mm）の偏差はアブソデックスでは、±P（パルス）の偏差に

なるという式になります。 

 

ｒ

目標位置 
±ｙ 

ｙ

ｒ

θ

拡大すると
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(2) インポジションサンプリング回数（パラメータ１７）は一般的にインポジション範囲を２００～３００に 

設定する場合、多くても３回程度に設定するようにしてください。 

１サンプリングが２ｍｓｅｃになるため、あまり回数を多く設定すると位置決め完了信号が出力されるのが

遅くなりますのでご注意ください。 

 

(3) 角度（°）とパルスの換算式 

① Ｐ（パルス）をα（°）に換算するには、 

α = 360Ｐ / 540672 

② ②α（°）をＰ（パルス）に換算するには、 

Ｐ = 540672α / 360 
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9) 等分割指定（Ｇ１０１）とパラメータ 

等分割指定（Ｇ１０１）を用いたプログラムでは、パラメータ３７（等分割指定の分割位置範囲幅）、 

パラメータ３８（等分割指定時の回転方向）の設定により電源投入時および、非常停止後からの移動の際に

回転方向を指定できます。 

 

４分割（Ｇ１０１Ａ４）の場合について動作例を示します。 

 

 

(1) Ｇ９１Ａ０Ｆ□□（インクレメンタル指令でＡ０の場合）の動作 

① パラメ－タ３８＝１（ＣＷ方向）の場合 

図７．８（ａ）で①の範囲内にいる時に、Ｇ１０１Ａ４；Ｇ９１Ａ０Ｆ□□を実行すると１Ｈの位置に移動

します。（□□は移動時間指定または移動速度指定の任意の数値とします。） 

 

② パラメ－タ３８＝２（ＣＣＷ方向）の場合 

図７．８（ａ）で②の範囲内にいる時に、Ｇ１０１Ａ４；Ｇ９１Ａ０Ｆ□□を実行すると１Ｈの位置に移動

します。 

 

③ パラメ－タ３８＝３（近回り）の場合 

図７．８（ｂ）で③の範囲内にいる時に、Ｇ１０１Ａ４；Ｇ９１Ａ０Ｆ□□を実行すると１Ｈの位置 

（最も近い位置）に移動します。 

パラメ－タ３３は動作に影響を与えません。 

 

④ パラメータ３８＝４（分割位置近傍範囲外でアラームＣ発生）の場合 

図７．８（ａ）で④の範囲内にいる時に、Ｇ１０１Ａ４；Ｇ９１Ａ０Ｆ□□を実行すると３Ｈの位置に移動

します。 

⑤の範囲内にいる時は、Ｇ１０１Ａ４を実行した時点でアラームＣが発生します。 
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(2) Ｇ９１Ａ－１Ｆ□□ およびＧ９１Ａ１Ｆ□□の動作 

① パラメ－タ３８＝１（ＣＷ方向）または２（ＣＣＷ方向）の場合 

図７．８（ａ）で①の範囲内にいる時に、Ｇ１０１Ａ４；Ｇ９１Ａ－１Ｆ□□を実行すると４Ｈの位置に 

移動します。 

同じく、②の範囲内にいる時に、Ｇ１０１Ａ４；Ｇ９１Ａ１Ｆ□□を実行すると２Ｈの位置に移動します。 

 

② パラメ－タ３８＝３（近回り）の場合 

この場合には、現在位置から最も近い割出し位置を基準に動作します。 

すなわち、図７．８（ｂ）で③の範囲にいる時に、Ｇ１０１Ａ４；Ｇ９１Ａ１Ｆ□□を実行すると２Ｈの位置

に、Ｇ１０１Ａ４；Ｇ９１Ａ－１Ｆ□□を実行すると４Ｈの位置に移動します。 

 

③ パラメータ３８＝４（分割位置近傍範囲外でアラームＣ発生）の場合 

図７．８（ａ）で④の範囲内にいる時に、Ｇ１０１Ａ４；Ｇ９１Ａ－１Ｆ□□を実行すると２Ｈの位置に 

移動します。 

同じく、④の範囲内にいる時に、Ｇ１０１Ａ４；Ｇ９１Ａ１Ｆ□□を実行すると４Ｈの位置に移動します。 

⑤の範囲内にいる時は、Ｇ１０１Ａ４を実行した時点でアラームＣが発生します 

（ａ） （ｂ） 

図７．８ 等分割指定（Ｇ１０１）とパラメータ 

２Ｈ

３Ｈ

４Ｈ

１Ｈ

パラメータ３７

① ②

２Ｈ

３Ｈ

４Ｈ

１Ｈ

③

パラメータ３７

パラメータ３７

パラメータ３７④

⑤
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(3) Ｍ７０の動作 

① パラメ－タ３８＝１（ＣＷ方向）または２（ＣＣＷ方向）の場合 

図７．８（ａ）で④の範囲内にいる時に、Ｇ１０１Ａ４；Ｍ７０；を実行すると現在の分割位置 

（図の場合分割位置３・・ビット０とビット１）がＣＮ３のＭコード出力からバイナリで出力されます。 

パラメータ３７の範囲外（⑤の範囲）にいる時には、一つ前の分割位置（図の場合分割位置２ 

・・ビット１）が出力され、この信号が出力している間インポジション出力がＯＦＦします。 

分割位置は座標原点を１ヘッド目とし、ＣＷ方向に２、３、４．．．の順に定義されます。 

 

② パラメ－タ３８＝３（近回り）の場合 

Ｇ１０１Ａ４；Ｍ７０；を実行すると、現在位置から最も近い割出し分割位置がＣＮ３のＭコード出力

から出力されます。 

図７．８（ｂ）で③の範囲では分割位置１（ビット０）が出力されます。 

 

③ パラメータ３８＝４（分割位置近傍範囲外でアラームＣ発生）の場合 

図７．８（ａ）で④の範囲内にいる時に、Ｇ１０１Ａ４；Ｍ７０；を実行すると現在の分割位置 

（図の場合分割位置３・・ビット０とビット１）がＣＮ３のＭコード出力から出力されます。 

パラメータ３７の範囲外（⑤の範囲）にいる時には、Ｇ１０１Ａ４を実行した時点でアラームＣが 

発生します。 

インポジション出力はＯＮのままです。 

 

• 分割位置出力のタイミングは ５．２）（８）分割位置出力のタイミング をご覧ください。 

表７．３ Ｍ７０実行時のＭコード出力とインポジション出力 

Ｍコード出力（ビット） 

分割位置 
７ ６ ５ ４ ３ ２ １ ０ バイナリ表示 

インポジション

出力 

１Ｈ（PRM37 設定範囲内） ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ● Ｂ’０００００００１（＝Ｄ’０１） ● 

２Ｈ（PRM37 設定範囲内） ○ ○ ○ ○ ○ ○ ● ○ Ｂ’００００００１０（＝Ｄ’０２） ● 

３Ｈ（PRM37 設定範囲内） ○ ○ ○ ○ ○ ○ ● ● Ｂ’００００００１１（＝Ｄ’０３） ● 

４Ｈ（PRM37 設定範囲内） ○ ○ ○ ○ ○ ● ○ ○ Ｂ’０００００１００（＝Ｄ’０４） ● 

５Ｈ（PRM37 設定範囲内） ○ ○ ○ ○ ○ ● ○ ● Ｂ’０００００１０１（＝Ｄ’０５） ● 

６Ｈ（PRM37 設定範囲内） ○ ○ ○ ○ ○ ● ● ○ Ｂ’０００００１１０（＝Ｄ’０６） ● 

   
          

２H と３H の中間 

図７．９（ａ）の⑤の範囲 

（ＰＲＭ３８：１の時） 

○ ○ ○ ○ ○ ○ ● ○ Ｂ’００００００１０（＝Ｄ’０２） ○ 

１H 

図７．９（ｂ）の③の範囲 

（ＰＲＭ３８：３の時） 

○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ● Ｂ’０００００００１（＝Ｄ’０１） ● 

･
･
･

･
･
･

･
･
･
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10) フィルタの使用方法 

アブソデックスは、アブソデックスに取付けられた負荷装置の剛性が低い場合に、負荷装置と共振を 

起こすことがあります。 

このような時には、アブソデックスドライバに組込まれたデジタルフィルタ（ローパスフィルタ、ノッチフィルタ）

を用いることである程度の共振をおさえることができます。 

 

フィルタに関するパラメータは、パラメータ６２～７１です。詳細は、表７．１ をご覧ください。 

 

(1) フィルタの特性 

ローパスフィルタには高周波領域の信号を減衰させる効果があり、ノッチフィルタには特定の周波数の

信号を減衰させる効果があります。 

これらの効果を用いて、特定の周波数の信号を減衰させ、共振をおさえます。 

 

それぞれの周波数特性を図７．９に示します。 

 

図７．９ フィルタの特性 

 

 

 

カットオフ周波数

周波数

ゲイン

ローパスフィルタの特性

ノッチ周波数

周波数

ゲイン

ノッチフィルタの特性

帯域幅
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(2) フィルタスイッチ 

パラメータ６６（フィルタスイッチ）で、４つのフィルタを有効にするかを設定します。 

スイッチの各ビットが、それぞれフィルタに対応しており、ビットの数値が１の時、対応するフィルタが 

有効になり、０のとき無効となります。 

 

LSB 

 

 

 

 

 

 

図７．１０ フィルタスイッチ 

 

＜スイッチの設定例＞ 

パラメータ６６＝９（=1001） ： ローパスフィルタ１とノッチフィルタ２を使用する。 

パラメータ６６＝３（=0011） ： ローパスフィルタ１とローパスフィルタ２を使用する。 

 

z 同時に有効にするフィルタは、３つまでとしてください。 

 

 

(3) ノッチフィルタのＱ値 

パラメータ７０，７１によって、ノッチフィルタの帯域幅Ｑを設定します。 

Ｑの値は、大きいほど帯域幅が狭くなり、小さいほど広くなります。 

初期値はＱ＝１です。 

ほとんどの場合、Ｑ値を変更する必要は有りません。 

 

図７．１１ ノッチフィルタのＱ値と帯域幅 

 

 １ ０ ０ １  

     ローパスフィルタ１用スイッチ 

    ローパスフィルタ２用スイッチ 

   ノッチフィルタ１用スイッチ 

  ノッチフィルタ２用スイッチ 

Ｑ＝１

ノッチ周波数

Ｑ＜１

帯域幅

Ｑ＞１

ノッチ周波数 ノッチ周波数

帯域幅帯域幅
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(4) 設定例 

通信コードによるフィルタの設定例を示します。 

 

ローパスフィルタ１を１００Ｈｚに、ノッチフィルタ１を２００Ｈｚに設定する。 

通信コード（＿は、スペースを表します。） 

Ｌ７＿６２＿１００↲ パラメータ６２に１００を設定 

Ｌ７＿６４＿２００↲ パラメータ６４に２００を設定 

Ｌ７＿６６＿５↲  パラメータ６６に５（Ｂ’０１０１）を設定 

 

正しくデータが書込まれたかどうかを調べるには、Ｌ９の通信コードを用います。 

詳細は、１２．通信機能 をご覧ください。 

 

(5) ご使用に際して 

共振が発生した時には、ダミーイナーシャを取付ける、剛性を向上させるなど、基本的には機械系で

対策を行うことが確実です。 

できる限りこのような処置を行った上でフィルタをご使用ください。 

周波数の設定範囲は１０～５００Ｈｚとなっていますが、あまり小さな値を設定すると安定した動作が 

得られなくなります。 

できる限り８０Ｈｚ以上（１００Ｈｚ以上が望ましい）の値を設定してください。 
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11) 積分リミッタ 

ドライバ内制御系の積分制御におけるリミッタで、パラメータ６７（積分リミッタ）で設定することができます。 

アクチュエータの許容慣性モーメントを大きく超えるような負荷を取付けた場合などに、制御系が不安定に

なり、整定ができなくなることがあります。 

このような場合、停止時に位置偏差を生じない範囲でこの値を小さくすることで、停止時のオーバシュートを

抑えたり、慣性モーメントの大きな負荷での安定性を向上します。 

ゲイン調整によって適正値も変わります。 

 

z 積分リミッタの値を小さくすると定常状態でのトルクが出にくくなるため、停止時に偏差が残ったままになる

可能性があります。 

割出し精度を要求するような仕様では積分リミッタの値は初期値のまま使用してください。 
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--- MEMO --- 
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８. 応用例 

応用例一覧 

表８．１ 応用例一覧 

 項   目 動作仕様 ポイント 

１） 品種切替え 
段取り替えなしでの 

ワーク切替え 
ワークによってプログラムを切替える 

２） 近回りインデックス ランダム割出し 
停止位置によってプログラムを切替える。 

回転方向は近回り。 

３） カシメ 停止時カシメ工程あり 

停止時、出力軸がカシメ工程や位置決めピン挿入工程

などによりメカ的に拘束される場合のプログラム。 

ブレーキコマンドを使用する。 

４） 
ピ ッ ク ア ン ド プ レ ー ス

（揺動） 

１８０°揺動 

（一回転以上しては 

 ならない） 

アクチュエータに搭載されている配管・配線がねじれな

いように回転方向に注意する。 

座標系のとり方。 

５） インデックステーブル 
前日の続きの位置から

はじめる 

電源遮断時、人手でテーブルが動かされてしまい電源

遮断直前の位置と異なった位置にいる場合でも、続きの

作業を電源遮断直前の位置からはじめる。 

Ｍコードの使用。 

６） 連続回転 
連続回転動作後、 

指定位置で停止させる

連続回転中、停止入力により指定の位置で停止させる。

ＮＣコード“Ｇ１０１（分割数指定）”を使用する。 
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1) 品種切替え 

(1) 用途 

ワークの品種切り替えが必要なインデックス動作 

 

(2) 用途例 

４分割のインデックス動作を行います。 

ワークＡ用、Ｂ用のそれぞれの治具が４５°ずらして図８．１のように配置されています。 

ワークＡを流すときには図の位置で停止しワークＢを流すときには４５°シフトした位置で停止します。 
 

 

図８．１ 品種切替え 
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(3) プログラムのキーポイント 

（ティーチングノートでの作成例） 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図８．２ 等分割プログラム編集 

 

ＮＣプログラムを併用する時、原点シフト量にご注意ください。 

プログラムを変更しても原点シフトのシフト量を０にする命令が入っていないと一度設定したシフト量が

有効となります。 

 

（注１） Ｉ／Ｏからの原点復帰指令入力や、ＮＣコードＧ２８（原点復帰）の実行を行いますと、図８．２の

“４．原点シフト量”に関係なく、パラメータ３（原点オフセット量）で設定した原点に移動します。 

（注２） 図８．２のプログラムでは、電源投入後の最初の起動入力で４箇所あるストック位置のいずれか

にＣＷ方向に回転して位置決めを行ないます。 

起動入力前の停止位置によって一番近いストック位置に位置決めを行なうか、次のストック位置

に位置決めを行なうかが変わってきます。 

動作の詳細は ７．９）（２）②パラメータ３８＝３（近回り）の場合 をご覧ください。 

参照先の“Ｇ１０１Ａ４；Ｇ９１Ａ１Ｆ□□；”を実行した場合の動作と同じになります。 

プログラム番号１ ワークＢ用 

“４．原点シフト量”を変える

ことにより、割出しの基準

位置をシフトすることができ

ます。 

プログラム番号０ ワークＡ用
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2) 近回りインデックス 

(1) 用途 

ワークのストッカ 

 

(2) 用途例 

４カ所のストック位置をシーケンサからランダムに指定して位置決めします。 

近回りで回転します。 

（１８０°より大きな角度で回転しません。） 

 

図８．３ ワークのストッカ 

 

(3) プログラムのキーポイント 

近回りでワークを取り出す。 

→ Ｇ９０．１を用います。 

 

①から④をランダムに割出す。 

→プログラムを４本用意し、シーケンサからランダムにプログラムを選択し動かします。 

 

（プログラム例１）分割位置指定 

プログラム番号１ 

Ｇ１１； Ｆの単位を時間（秒）とする 

Ｇ１０１Ａ４； １回転を４分割する 

Ｇ９０．１Ａ０Ｆ０．５； 近回りアブソリュート、ストッカ①が作業場所へ０．５秒で移動 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 

 

 

作業場所 
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プログラム番号２ 

Ｇ１１； Ｆの単位を時間（秒）とする 

Ｇ１０１Ａ４； １回転を４分割する 

Ｇ９０．１Ａ１Ｆ０．５； 近回りアブソリュート、ストッカ②が作業場所へ０．５秒で移動 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 

 

プログラム番号３ 

Ｇ１１； Ｆの単位を時間（秒）とする 

Ｇ１０１Ａ４； １回転を４分割する 

Ｇ９０．１Ａ２Ｆ０．５； 近回りアブソリュート、ストッカ③が作業場所へ０．５秒で移動 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 

 

プログラム番号４ 

Ｇ１１； Ｆの単位を時間（秒）とする 

Ｇ１０１Ａ４； １回転を４分割する 

Ｇ９０．１Ａ３Ｆ０．５； 近回りアブソリュート、ストッカ④が作業場所へ０．５秒で移動 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 

 

 

“G１０１”等分割指定は原点（０°）を基準に分割をします。 

上記の様に１回転を４分割した場合、原点が“０分割目の位置”、原点から時計方向に９０°の位置が”

１分割目の位置”となります。 

尚上記は、作業場所に“ストッカ①”がある時が原点としております。 

 

上記プログラムでは時間指定“Ｇ１１”を使用しておりますので、移動角度が異なっても移動時間は同じ

となっています。従いまして、移動角度が短い場合は回転速度が遅く、長い場合は速くなってしまい、

見た目の問題（速く回転して危険）やトルクが足りなくなる可能性が有ります。 

その場合、カム曲線を“ＭＣ２”に、回転速度指令（“Ｇ１０”を使用）にして下さい。 

 

上記プログラムは、Ｇ９０．１を使用しているため近回り（割出し角度は１８０°以内となる）で動作します

が、Ｇ９０．２（ＣＷ方向）、Ｇ９０．３（ＣＣＷ方向）を使用すれば、回転方向の指定ができます。 
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（プログラム例２）角度指定の場合 

プログラム番号１ 

Ｇ１０５Ｇ１１； Ａの単位を角度（°）に、Ｆの単位を時間（秒）とする 

Ｇ９０．１Ａ０Ｆ０．５；  近回りアブソリュート、ストッカ①が０°へ０．５秒で移動 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 

 

プログラム番号２ 

Ｇ１０５Ｇ１１； Ａの単位を角度（°）に、Ｆの単位を時間（秒）とする 

Ｇ９０．１Ａ９０Ｆ０．５； 近回りアブソリュート、ストッカ②が９０°へ０．５秒で移動 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 

 

プログラム番号３ 

Ｇ１０５Ｇ１１； Ａの単位を角度（°）に、Ｆの単位を時間（秒）とする 

Ｇ９０．１Ａ１８０Ｆ０．５； 近回りアブソリュート、ストッカ③が１８０°へ０．５秒で移動 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 

 

プログラム番号４ 

Ｇ１０５Ｇ１１； Ａの単位を角度（°）に、Ｆの単位を時間（秒）とする 

Ｇ９０．１Ａ２７０Ｆ０．５； 近回りアブソリュート、ストッカ④が２７０°へ０．５秒で移動 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 
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3) カシメ 

(1) 用途 

カシメ工程（または位置決めピン挿入機構）のあるインデックステーブル 

 

(2) 用途例 

８分割のインデックステーブルで、カシメ工程が含まれます。 

カシメ工程では、出力軸が拘束されます。 

（位置決めピンを挿入する場合も同様に出力軸が拘束されます。） 

アブソデックスは、ブレーキ付きのタイプではありません。 

 

 

 
図８．４ カシメ工程 

 

(3) プログラムのキーポイント 
① ブレーキコマンド“Ｍ６８”の使用 

アブソデックスの出力軸がプレスなどによって拘束される場合には過負荷アラーム（アラーム４）と

なる場合があります。 

これを防ぐためにブレーキコマンド“Ｍ６８”を併用します。 

（使用方法は プログラム例３ をご覧ください｡） 

 
② ブレーキコマンドとは 

ブレーキコマンド“Ｍ６８”には内蔵エアブレーキ，オプション電磁ブレーキを作動させるだけでな

く、制御系の積分動作を停止する機能があります。 

ブレーキ無し機種では制御系の積分動作を停止する機能のみが働きますので外部で出力軸を

拘束する場合に過負荷アラームを防ぐ働きをします。 

アブソデックスより、出力軸を拘束するようなブレーキ力が発生するわけではありません。 

“Ｍ６８”でブレーキ作動、“Ｍ６９”でブレーキ解除となります。 

（詳細は、表６．４ Ｍコード一覧表 をご覧ください） 
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③ ドウェルの設定 

ブレーキを使用する場合、摩擦が大きい時や回転が遅い時には、位置偏差が生ずる場合があり

ます。 

十分に整定する前にブレーキ動作を行っている事が考えられます。 

その場合、ブレーキをかけるタイミングをドウェル（Ｇ４Ｐ□）で遅らせるか、パラメータ１６（インポジ

ション範囲）設定値を小さくする等で対応してください。 

なお、ドウェルを使用する場合は、NC コードにてプログラムを作成いただくこととなります。 

“移動指令”のブロックと“ブレーキ動作”のブロックの間に“Ｇ４Ｐ□”を挿入してください。 

 
④ 非常停止時の状態 

ブレーキ作動時に非常停止が入力された場合には、リセット後もブレーキが作動しています。 

プログラム番号の再選択を行わずに続けて起動信号を入力する場合には、リセット後、I/O の 

“ブレーキ解除入力”によりブレーキを解除してから、最初の起動信号を入力してください。 

“ブレーキ解除入力”はレベルで判断しますので位置決め完了出力後にＯＦＦにするようにしてく

ださい。 

 
⑤ Ｇ９１．１について 

“Ｇ９１．１”は１回転インクレメンタルディメンジョン指定です。 

位置決め完了動作後、ユーザ座標を自動的に-１８０．０００°～１７９．９９９°内に修正します。 

 
⑥ 回転方向の指定 

インクレメンタルの指令では“Ａ”に続く値が＋であればＣＷ方向、－であればＣＣＷ方向に 

回転します。 
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⑦ サーボＯＦＦ 

過負荷アラームを防ぐにはブレーキコマンドの代わりに“Ｇ１２”を使用しサーボＯＦＦすることも 

有効です。（プログラム例３のＭ６８をＧ１２Ｐ０に、Ｍ６９をＧ１２Ｐ１００に置き換えてください） 

“Ｇ１２”はゲイン倍率の変更です。 

“Ｇ１２Ｐ０”でサーボＯＦＦ、“Ｇ１２Ｐ１００”でサーボＯＮ状態となります。 

（詳細は、表６．３ Ｇコード一覧表（２／３） をご覧ください） 

 

（プログラム例３） 

Ｇ１１； Ｆの単位を時間（秒）とする 

Ｇ１０１Ａ８； １回転を８分割する 

Ｇ９１．１；  １回転インクレメンタル 

Ｍ６９； ブレーキ解除 

Ａ０Ｆ０．５； 最も近いステーションへ０．５秒で移動する 

Ｎ１Ｍ６８；  ブロック番号１、ブレーキ作動 

Ｍ０； 起動入力待ち 

Ｍ６９；  ブレーキ解除 

Ａ１Ｆ０．５； １割出し０．５秒で移動（ＣＷ方向に回転） 

Ｊ１；  ブロック番号１へジャンプ 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 
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4) ピックアンドプレース（揺動） 

(1) 用途 

一回転以上してはならないピックアンドプレースユニット 

(2) 用途例 

１８０°の揺動を行います。 

配管・配線のねじれがあり、一回転以上の旋回は出来ません。 

動作禁止範囲へは、メカストッパで移動できなくしてあります。 

 

 

図８．５ ピックアンドプレース 

 

(3) プログラムのキーポイント 

① 座標系のとり方を考慮する。 

動作禁止範囲の中に１８０°が来るよう座標系の原点を設定します。 

図中の０°は停止位置ではありませんが、１８０°の位置がストッパの間に来るよう設定してありま

す。 

（９０° ⇔ -９０°の揺動となります） 

（プログラム例４） 

Ｇ１０５Ｇ１１； A の単位を角度に、F の単位を秒とする 

Ｇ９０； アブソリュート 

Ｎ１Ａ９０Ｆ１； ブロック番号１、９０度へ１秒で移動 

Ｍ０； 起動入力待ち 

Ａ－９０Ｆ１； －９０度へ１秒で移動 

Ｍ０； 起動入力待ち 

Ｊ１； ブロック番号１へジャンプ 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 

（注） 原点復帰を行なう場合は、回転方向が固定されている原点復帰指令は使用せず、 

アブソリュート座標系（Ｇ９０）を使用したプログラムで動作させて下さい。 
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電源投入時には、アブソデックスは出力軸が－１８０．０００°から＋１７９．９９９°までのいずれか

の位置に有るものと認識します。（１９０°の位置で電源を再投入すると、 －１７０°の位置と認識

します。） 

従って、１回転内に干渉物があるなどの場合には、１８０°の位置が動作禁止区間内に含まれる

よう、設定してください。 

（Ｇ９２ユーザ座標系での座標ですのでパラメータ３（原点オフセット量）で変更できます。 

 ７．パラメータ設定を参照ください。） 

原点０゜ １８０゜

動作可能範囲

動作禁止範囲

ストッパ干渉物

２００゜

原点０゜

１８０゜

動作可能範囲

動作禁止範囲

ストッパ干渉物

１１０゜

 
（ａ） （ｂ） 

図８．６ 座標系の設定 

 

図８．６（ａ）では、電源再投入しても現在位置を１１０°と認識しますが、図８．６（ｂ）では電源再

投入時に－１６０°と認識します。 

この状態で、０°への移動という動作を行えば図８．６（ａ）では反時計回りに原点まで移動します

が、図８．６（ｂ）では時計回りに旋回して動作禁止範囲を通過してしまいます。 
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② パラメータ４５（電源投入時の座標認識範囲）を使用する 

初期パラメータの状態では①のように電源投入時の座標系は、－１８０．０００°～１７９．９９９°に

なりますが、ＰＲＭ４５を変更することにより電源投入時の座標系を任意に変更することが可能で

す。この機能を使用し動作禁止範囲の中に座標系の区切りを置くことで、①のように動作禁止範

囲の中に１８０°がくるように原点を決める必要がなくなります。 

ＰＲＭ４５ 初期値 ： ２７０３３５ 

       設定範囲 ： ０～５４０６７１ 

       単位 ： パルス 

       効果 ： 電源投入時の座標系が 

            （設定値－５４０６７１） ～ 設定値 になる。 

（例） 

図８．６（ｂ）で動作禁止範囲を通過しないようにするには、 

座標系を－９０．０００°から２６９．９９９°に設定すればよい。 

２６９．９９９°をパルスに換算すると 

２６９．９９９／３６０ × ５４０６７２ ＝ ４０５５０２ 

よって 

“４０５５０２”をＰＲＭ４５に書き込めばよい。 

→このように設定すれば図８．６（ｂ）で２００°の位置は電源を再投入しても２００°の 

  位置として立ち上ります。 

 

 

z Ｇ９０、Ｇ９１を使用するオシレート動作と併用することで有効的になる機能です。 

z Ｇ９０．１、Ｇ９０．２、Ｇ９０．３、Ｇ９１．１、Ｇ９２、Ｇ９２．１などの座標系を再設定するコードとの併用は避けて 

ください。 
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5) インデックステーブル 

(1) 用途 

電源を切った時の割出し位置に戻してインデックスを行う。 

(2) 用途例 

４分割のインデックステーブルで、時計方向の回転とします。 

始業時には前日の最終割出し位置へ戻します。 

 

 

図８．７ インデックステーブル 

 

(3) プログラムのキーポイント 

① シーケンサのメモリを利用する 

→アブソデックスから、プログラム番号と等しいＭコードを出力し、シーケンサが記憶します。 

 

② 電源投入時に、最後に記憶したＭコードと同じ番号のプログラムを実行します。 

 

③ シーケンサにて、１から４のプログラムを割出し毎に順に選択し、実行します。 

 

④ 分割位置出力“Ｍ７０”を使用する 

“Ｇ１０１”と併用することで“Ｍ７０”は割出し位置に相当する番号（バイナリ形式）をＣＮ３の 

“Ｍコード出力”よりシーケンサに出力します。 

（Ａ０→１、Ａ１→２、・・・Ａ３→４を出力） 
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⑤ 回転方向 

“Ｇ９０．１”は近回りの移動で、電源投入時、人手でテーブルが動かされていたとしても近回りで

指定した割出し位置へ移動します。 

記憶した番号の一つ先から実行すれば、最後に割出した位置の次のポジションから割出しが 

行われます。 

プログラム中の“Ｇ９０．１”を“Ｇ９０．２”にすると CW 方向に、“Ｇ９０．３”にすると CCW 方向に 

回転方向が固定されます。 

 

（プログラム例５） 

プログラム番号１ 

Ｇ１１； Ｆの単位を時間（秒）とする 

Ｇ１０１Ａ４； １回転を４分割する 

Ｇ９０．１Ａ０Ｆ０．５； 近回りアブソリュート、０割出し位置（原点）へ０．５秒で移動 

Ｍ７０； 分割位置出力（１が出力される） 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 

 

プログラム番号２ 

Ｇ１１； Ｆの単位を時間（秒）とする 

Ｇ１０１Ａ４； １回転を４分割する 

Ｇ９０．１Ａ１Ｆ０．５； 近回りアブソリュート、１割出し位置へ０．５秒で移動 

Ｍ７０； 分割位置出力（２が出力される） 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 

 

プログラム番号３ 

Ｇ１１； Ｆの単位を時間（秒）とする 

Ｇ１０１Ａ４； １回転を４分割する 

Ｇ９０．１Ａ２Ｆ０．５； 近回りアブソリュート、２割出し位置へ０．５秒で移動 

Ｍ７０； 分割位置出力（３が出力される） 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 
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プログラム番号４ 

Ｇ１１； Ｆの単位を時間（秒）とする 

Ｇ１０１Ａ４； １回転を４分割する 

Ｇ９０．１Ａ３Ｆ０．５； 近回りアブソリュート３割出し位置へ０．５秒で移動 

Ｍ７０； 分割位置出力（４が出力される） 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 
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6) 連続回転 

(1) 用途 

通常は停止することなく連続回転しているが、停止入力により指定の位置で停止させる。 

 

(2) 用途例 

ロールフィーダ 

 

 

図８．８ ロールフィーダ 

 

(3) プログラムのキーポイント 

① 連続回転“Ｇ０７” 

ＣＣＷ方向の回転であればＧ０７Ａ－１０のように回転速度値の前に“－”をつける。 

またＧ０８（連続回転の加速時間）･Ｇ０９（連続回転の減速時間）を設定する。 

初期値は両者とも 1 秒。 

（詳細は表６．３Ｇコード一覧表 をご覧ください） 

 

② 等分割指定“Ｇ１０１” 

連続回転“Ｇ０７”実行以前に“Ｇ１０１”による分割数指定を行ないますと、“プログラム停止入力”

または、“連続回転停止入力”、“起動入力”により停止する位置が割出し位置となります。 

たとえば、“Ｇ１０１Ａ３６”を実行しますと１回転を３６等分割します。その３６箇所のいずれかの 

位置で停止します。 

（詳細は表６．３Ｇコード一覧表 をご覧ください） 

 

アブソデックス 
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③ 停止入力後 

上記停止入力をうけて、“Ｇ０９”の設定値に従い減速停止できる次の割出し位置で停止します。

停止の入力するタイミング次第では、回転速度および､減速時間によってさらに次の割出し位置

で停止することもあります。 

 

④ タイミング出力（ＣＮ３－４８） 

Ｇ１０１Ａ□；Ｇ０７；を実行すると分割位置を通過する毎に、タイミング出力がＯＮします。 

（詳細は５．Ｉ／Ｏの使い方 をご覧ください） 

 

（プログラム例６） 

プログラム番号１ 

Ｇ１１； Ｆの単位を時間（秒）とする 

Ｇ１０１Ａ３６； １回転を３６分割する 

Ｇ０８Ｐ０．５； 連続回転加速時間を０．５秒とする 

Ｇ０９Ｐ０．５； 連続回転減速時間を０．５秒とする 

Ｇ０７Ａ－２０； 連続回転速度を２０ｒｐｍとし、回転方向はＣＣＷとする 

Ｍ３０； エンドオブプログラム 

 

（注1） 図８．８のような装置構成の場合、装置とアクチュエータとの芯ずれがありますとアラームが 

発生したり、アクチュエータが破損したりします。 

さらに、軸の延長などで機械剛性が低下し共振の恐れがありますので、アクチュエータに 

もっとも近いところにダミーイナーシャを取付けてください。 

（注2） アクチュエータ出力軸に常に仕事トルク（出力軸を回転させる力）が作用する場合は、 

ブレーキ付の機種をお使いください。 

（注3） 上記プログラムにて「Ｇ１０１Ａ３６；」を省略した場合は停止入力を入力後すぐに減速を開始し、

０.５秒後に停止します。 

（注4） 連続回転を停止させるには“プログラム停止入力”、“連続回転停止入力”、“起動入力”の 

いずれかの信号を入力します。 

入力する信号により動作が異なります。 

詳細は 表６．３ Ｇコード一覧表（１／３） をご覧ください。 
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９. ゲイン調整 

1) ゲイン調整とは 

ゲイン調整とはアブソデックスが最適な状態で動作するように、取付ける負荷に応じてサーボゲインの 

調整をすることです。 

正面パネルのディップスイッチＧ１、Ｇ２によりゲイン調整を行います。 

アブソデックスドライバはＰＩＤサーボ系を採用しており、Ｐ（比例ゲイン），Ｉ（積分ゲイン），Ｄ（微分ゲイン）の

３つのゲインパラメータが存在します。 

ゲイン調整はこれらを個別に設定するのではなく、Ｇ１、Ｇ２のディップスイッチを設定することで、 

３つのゲインの組合わせを決定します。 

 

ＰＩＤの各要素はそれぞれ下記の性質を持ちます。 

Ｐ（比例ゲイン） ： 目標位置と現在位置との偏差に比例したトルクを制御・出力します。 

この係数は、偏差を小さくする様に働きます。 

I（積分ゲイン） ： 目標位置と現在位置との偏差を時間的に積分した値でトルクを制御・出力します。 

この係数は、偏差を早く無くす様に働きます。 

Ｄ（微分ゲイン） ： 目標位置または現在位置の時間的変化分に対してトルクを制御・出力します。 

この係数は、指令・外乱による時間的な変化に瞬間的にトルクを制御・出力します。 

 

(1) Ｇ１（ゲイン１）について 

Ｇ１は収束時間の調整を行います。 

設定値が大きくなるにつれてゲインが大きくなりますが、I（積分ゲイン）の比率が大きくなり、 

Ｄ（微分ゲイン）の比率が小さくなります。 

Ｇ１を上げると収束時間が短くなるように作用しますが、制御系の安定性が低下し発振を起こしやすく

なります。 

負荷装置の剛性が十分に得られない場合には、Ｇ１を下げて調整してください。 

 

(2) Ｇ２（ゲイン２）について 

Ｇ２はアクチュエータの負荷に応じて調整します。設定値が大きくなるにつれてＰ（比例ゲイン）， 

Ｉ（積分ゲイン），Ｄ（微分ゲイン）のゲインが全体的に大きくなります。 

Ｇ２を上げると位置決め時のオーバーシュートが小さくなります。 

負荷が大きい時には、設定値を大きくしてください。 
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(3) ゲイン調整前の準備 

ゲイン調整を始める前に、アブソデックス本体を機械にしっかり固定し、テーブルなど実際にご使用に

なる負荷を出力軸に取付けてください。 

また、可動部が回転しても干渉せず安全であることを確認してください。 

 

ゲイン調整を行うには、ＲＳ－２３２Ｃポートのあるパソコンまたは、対話ターミナルが必要です。 

パソコンによる通信の方法については、１２．通信機能 をご覧ください。 

ブレーキ付きアブソデックスでは、ブレーキを動作させないプログラムで調整を行ってください。 

 

 

 

 

 

z 調整段階では思わぬ動作をする場合がありますので、 

可動部（回転部）に手を出さないよう十分注意してください。 

また、アクチュエータが一回転しても安全であることを確認して

から電源を投入し、調整をおこなってください。 

z アクチュエータが見えない位置から操作を行う場合には、 

操作前に必ずアクチュエータが回転しても安全であることを 

確認してください。 

z ディップスイッチＧ１，Ｇ２は、アクチュエータが停止している時

にマイナスドライバなどを用いて一段ずつ確実に切替えてくだ

さい。 

また０→Ｆ、Ｆ→０の切換えはしないでください。 

（回転中には切替えないでください。） 

z アクチュエータや負荷テーブル等をしっかり固定していない

と、激しく振動することがあります。 

必ずしっかりと固定し、実際の負荷または、できるだけ実際の

負荷に近い状態で調整を行ってください。 

 

 

 

 

 

z 負荷を変更した場合は、ゲインの再調整が必要になります。 

 

 

注意 :！ 

警告 :！ 
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2) ゲイン調整の方法 

アブソデックスのゲイン調整にはオートチューニングと手動調整の２種類の方法があります。 

(1) オートチューニング機能 

負荷を取付けた状態で揺動を行い、その時の加速度，出力トルクから負荷の大きさを算出することで

自動的にＰＩＤゲインパラメータを設定する機能です。 

 

① オートチューニング前の準備 

正面パネルのディップスイッチＧ１、Ｇ２を「０－０」に設定してください。 

「０－０」に設定することによりオートチューニングが有効になります。 

 

② オートチューニング用パラメータ 

アブソデックスのオートチューニングには、動作条件などを設定する各種のパラメータがあります。 

 

 ＰＲＭ ８０ ： 積分ゲイン 

 ＰＲＭ ８１ ： 比例ゲイン 

 ＰＲＭ ８２ ： 微分ゲイン 

 ＰＲＭ ８３ ： オートチューニングコマンド 

 ＰＲＭ ８７ ： オートチューニングトルク 

 ＰＲＭ ８８ ： オートチューニング測定開始速度 

 ＰＲＭ ８９ ： オートチューニング測定終了速度 

※詳細は７．パラメータ を参照してください。 

 

z ＮＣプログラム・パラメータの初期化（“Ｌ１７＿１２３４５”送信）を実行するとオートチューニングの結果も 

消去するため、ゲインの再調整が必要となります。 

装置が組上がりオートチューニングができない場合（治具が干渉する・ストッパがある）のため、 

ＰＲＭ８０～８２の値を控えておいてください。 

z ＰＲＭ８０～８２を書き込む場合はサーボＯＦＦモード（“Ｍ５”）で書き込みをしてください。 

z ＰＲＭ８０～８２に値が書き込まれている状態で、アクチュエータの組合わせを変更すると、 

以前に設定されたゲインで動作を実行するため振動を起こす場合があります。 

その場合は、ディップスイッチＧ１、Ｇ２を「１－０」に設定してオートチューニングを実行し、 

その後「０－０」に戻してください。 
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③ オートチューニング手順 

以下にオートチューニングのフローチャートを示します。 

詳細は４．試運転 をご覧ください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図９．１ オートチューニングフローチャート 

始め

対話ターミナルと接続

し、電源を投入します。

Ｇ１を０にセット

Ｇ２を０にセット

”Ｍ５”送信

”Ｌ７＿８３＿５”送信

起動後、

アラーム

停止？

原因を取り除きます。

アラームをリセット

発振する？

手 動 調 整 を し て く だ

さい。

完了

Ｙ

Ｎ

Ｎ

Ｙ

”Ｍ１”送信

ドライバパネルのディップスイッチを 

マイナスドライバなどで切り替えます。 

オートチューニングが有効になります。 

 
対話ターミナルまたは、 

ティーチングノートをご使用ください。 

 
サーボＯＦＦにします。 

 
オートチューニングの揺動が始まります。 

 

 

 

 

 

 
“Ｓ７”送信 

 

 
サーボＯＮします。 

 
実際動かされるプログラムを入力し 

動作させます。 

 
手動調整については９．２）．（２） を 

ご覧ください。 
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④ アブソデックスの旋回範囲に制限（ストッパまたは中空軸に配管・配線）がある場合の 

オートチューニング 

a． オートチューニングの手順書にしたがって、アブソデックスをサーボＯＦＦにしてください。 

 

b． オートチューニング動作は、時計方向（ＣＷ）から揺動をはじめますので、アクチュエータの

出力軸を反時計方向（ＣＣＷ）に手で回してください。 

 

c． アブソデックスがオートチューニング途中でストッパと干渉したり、配管・配線により旋回でき

ず “アラームＵ” が発生した場合は、“パラメータ８９” の値を１００ステップずつ小さくして

ください。 

z パラメータ８９は、２００以下に設定しないでください。 

（７．１）の表７．１ パラメータ（８/８） をご覧ください。） 

 

d． ｃの操作でオートチューニングが出来なかった場合は、摩擦負荷が大きいことが考えられる

ため、オートチューニングトルク（パラメータ８７）を１００ステップずつ大きくしてください。 

z この場合ストッパ・配管・配線にかかる力が大きくなりますので注意してください。 

 

e． ｄの操作でオートチューニングが出来なかった場合は、申し訳ありませんが手動調整で 

お願いします。詳細は、９．２）．（２）手動調整 をご覧ください。 

 

⑤ オートチューニング結果の調整 

オートチューニング後のアブソデックスの出力軸の応答性（硬さ）を調整する場合は、 

オートチューニングコマンド“Ｌ７＿８３＿５” の“５”を変えてください。 

１ → ５ → ９ と数字を大きくすると硬くなります。 

z 装置によっては、硬くしたり・柔らかくするとアブソデックスが発振したり、旋回時“アラーム１”

が発生する場合があります。 
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⑥ オートチューニングから手動設定への換算 

オートチューニングの結果を手動設定（ドライバパネルディップスイッチＧ１、Ｇ２）に置換える方法

を説明します。 

a． オートチューニングコマンドの設定値(１～９)は、手動設定（ディップスイッチ“Ｇ１”）の設定値

に表９．１のように対応します。 

 

表９．１ オートチューニングコマンドとディップスイッチ G1 の対応 

オートチューニングコマンド 1 2 3 4 5 6 7 8 9

デップスイッチ Ｇ1 7  8  9  Ａ  Ｂ

 

b． オートチューニングのコマンドの設定値に対応する値を、ディップスイッチ“Ｇ１”に設定して

ください。 

 

c． オートチューニング結果の微分ゲイン（パラメータ８２）を読み出してください。 

通信コード “Ｌ９＿８２”で読み出した値を“Ｘ”とする。 

 

d． 手動ゲインの微分ゲイン設定値を読み出してください。 

通信コード “Ｌ９Ｍ＿８２”で読み出した値を“Ｙ”とする 

 

e． ディップスイッチ“Ｇ２”を１ずつ上げる度にｄ.の通信コードで手動ゲインの微分ゲイン設定値

を読み出してください。 

 

f． “Ｘ”と“Ｙ”が１番近い時のディップスイッチ“Ｇ２”の値が手動設定（ディップスイッチ“Ｇ２”）の

設定値です。 

 

（注） ｂ でのディップスイッチ“Ｇ１”の設定を行ってから微分ゲインの読み出しを行って 

下さい。 
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(2) 手動調整 

以下に手動ゲイン調整のフローチャートを示します。 

図９．２ ゲイン調整フローチャート 

 

Ｇ１の値を変えて同様の調整を行なうことにより、より適正なゲイン調整を行うことができます。 

装置剛性が十分に高い場合は上記調整後のＧ２を下げてでもＧ１を上げて頂くことにより、 

さらに動作状態を改善させることができます。 

Ｇ１，Ｇ２については ９．１）ゲイン調整とは をご覧ください。 

 

始め

適 当 な プ ロ グ ラ ム

を入力する。

例
L11 O0N1G92A0;G90A30F0.5J1;M30;↵

Ｇ１を８にセット

Ｇ２を０にセット

ドライバパネルのディップスイッ
チをマイナスドライバで切り替え
ます。
出荷時設定値です。

プログラム選択 L16 1↵

起動 S1↵

起動後、

アラーム

停止？

アラームリセット

ＧＡＩＮ２を＋１する。

ＧＡＩＮ２を＋１する。

発振する？

ＧＡＩＮ２を１～２

マイナスする。

完了

S7↵

Ｙ

Ｎ

Ｎ

Ｙ

注）
対話ターミナルをご使用の場合に
は、プログラム入力方法が一部異
なります。対話ターミナル取扱い
説明書にてご確認ください。

ドライバパネルのディップスイッチを

マイナスドライバなどで切替えます。

出荷時設定値はＧ１：８、Ｇ２：０で

す。 

 

プログラムの入力、選択、起動は 

４．試運転 を参照してください。 

Ｇ２を１～２ 

マイナスする 

Ｇ２を＋１する 

Ｇ２を＋１する 
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１０. アラーム 

アブソデックスにアラームが発生したときには、ドライバの前面パネルの７セグメントＬＥＤにアラーム番号が 

表示されます。 

また、Ｉ／Ｏのアラーム出力（ＣＮ３－４４、４５）もＯＮとなります。（アラーム出力は負論理です。） 

 

1) アラーム表示とその内容 

アラーム表示とその内容を表１０．１に示します。また、ＧＳタイプで追加適用するアラームを表１０．２に 

示します。 

アラーム発生時の対応については、１１．保守点検とトラブルシュート をご覧ください。 

 

表１０．１ アラーム（１／２） 

ＬＥＤ 

表示 

アラーム

番号 
内   容 アラーム出力 備   考 

 
０ ＮＣプログラムエラー 

アラーム１ 

 

プログラムの選択ミス 

プログラムの内容エラー 

 
１ 

位置偏差オーバまたは 

速度オーバ 

アラーム１ 

アラーム２ 
パラメータ１９,２０の設定を越えています。

 
２ 回生抵抗過熱 

アラーム１ 

アラーム２ 
 

 
４ 

アクチュエータ過負荷 

（電子サーマル） 

アラーム１ 

アラーム２ 
 

 
５ パワーモジュール異常 

アラーム１ 

アラーム２ 
過電流、モジュールの過熱 

 
６ 主電源異常 

アラーム１ 

アラーム２ 
 

 
７ 

通信エラー 

（データ入力ミス） 
アラーム１  

 
８ ＣＰＵエラー （不定） 

ドライバ内ＣＰＵ基板のハード的な故障が

考えられます。 

 
９ 非常停止入力 有り アラーム２  

 
Ａ ブレーキ異常 アラーム２ 

ブレーキ作動中に移動しようとした。 

移動中にブレーキを作動した 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

[SMB-31] 

― 10-2 ― 

アラーム

１０ 

表１０．１ アラーム（２／２） 

ＬＥＤ 

表示 

アラーム

番号 
内   容 アラーム出力 備   考 

 
Ｃ 

ソフトリミット 

オーバ 
アラーム２ 

パラメータ８,９の設定を越えています。 

または±１８回転を超えています。 

 
Ｅ 

対話ターミナル 

非常停止 
アラーム２  

 
Ｆ レゾルバ異常 

アラーム１ 

アラーム２ 
位置検出器の異常 

 
Ｈ 

Ｍアンサ無し 

位置決めアンサ無し 
アラーム２ パラメータ１１の設定を越えています。 

 
Ｐ メモリ異常 アラーム２ 内部メモリへのデータ書き込みエラー 

 
Ｕ オートチューニング異常 

アラーム１ 

アラーム２ 
 

 

z アラームが発生していない状態では、ＬＥＤに 

 

 （ｒとドット）が表示されます。 

z サーボＯＦＦ状態（Ｍ５実行時等）には、 

 

 （ドットのみ）が表示されます。 

 

 

 

 

 

z アラーム４（アクチュエータ過負荷：電子サーマル）が発生した

場合はアクチュエータ温度が十分に下がるまで再起動しない

でください。 

アラーム４の発生原因は以下の原因が考えられます。 

原因を取り除いたあとご使用ください。 

• 共振・振動のよる場合→取付け剛性を十分に確保する。 

• タクト・速度による場合→移動時間・停止時間を長くする。 

• 出力軸を拘束する構造の場合→Ｍ６８、Ｍ６９コマンドを 

追加する。（８．３） をご覧ください） 

 

 

 

 

 

 

 

 

注意 :！ 
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【ＧＳ】 表１０．２ ＧＳタイプに追加適用するアラーム 

ＬＥＤ 

表示 

アラーム

番号 
内   容 アラーム出力 備   考 

 
３ 

アクチュエータ・ドライバ 

組合わせ異常 
アラーム１ 

アクチュエータ・ドライバの組合わせが 

異なっている 

 
Ｌ アクチュエータ通信異常 

アラーム１ 

アラーム２ 

アクチュエータからのデータを受信できな

い 

 

z アラーム３について 

アラーム３はアクチュエータとドライバの組合わせが異なった場合電源投入時に表示され、接続が誤って

いないか注意を促すものです。 

アラーム３は、リセットで一時的に解除されますが、電源を再投入するとふたたび表示されます。 

ドライバに接続するアクチュエータが正しいことを確認の上、プログラム入力またはパラメータ設定を 

行なった後リセットすることにより、電源再投入時のアラーム３の発生が無くなります。 

 

補足説明 

ドライバとアクチュエータを接続し、プログラム入力またはパラメータ設定を行なうと、接続された 

アクチュエータの情報がドライバに記憶され、ドライバとアクチュエータの組合わせが決定されます。 

ドライバに記憶されているアクチュエータの情報と異なるアクチュエータを接続した場合にアラーム３が 

発生しますが、上記操作を行なうとドライバに記憶されているアクチュエータの情報が更新されますので、

自由に組合わせを変更することができます。 

下記の場合はドライバに記憶されているアクチュエータの情報が初期化されますので、どの組合わせで

もアラーム３は発生しません。 

① 出荷時の初期状態 

② イニシャライズを行なった場合 

③ アクチュエータを接続せずにプログラム入力またはパラメータ設定を行なった場合 

 

 

 

 

z アラーム３が発生した状態であってもプログラムの実行は 

可能ですが、組合わせ間違いにより思わぬ動作をする可能性

があるため、プログラム実行の前に必ずプログラム，パラメー

タを確認してください。 

 

 

注意 :！ 
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2) アラーム発生時のサーボ状態 

アラーム １，２，４，５，６，９（パラメータ２３＝３の場合），Ａ，Ｆ，Ｌ 

サーボＯＦＦ 

 

アラーム ０，３，７，９（パラメータ２３＝１の場合），Ｃ，Ｅ，Ｈ，Ｐ，Ｕ 

サーボＯＮ 

 

ＮＣプログラム実行中にアラームが発生した場合、プログラムの実行を停止して上記のサーボ状態となりま

す。 

ただし、アラーム７（通信エラー）またはアラーム３（組合わせ異常）の場合、アラーム出力およびアラーム 

表示を行ないますが、プログラムは継続して実行します。 

 

アラームとなった要因を取り除きリセット信号を入力すると、サーボＯＦＦとなるアラームではサーボＯＮに、

アラーム９（パラメータ２３＝１の場合）およびＥの場合には、一旦サーボＯＦＦとなった後にサーボＯＮとなり

ます。 

 

 

 

 

 

z アラームが発生した場合には、必ずアラームとなった要因を 

取り除いてから再起動してください。 

アラーム発生時の対応については、１１．保守点検とトラブ

ルシュート をご覧ください。 

 

 

 

注意 :！ 
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１１. 保守点検とトラブルシュート 

1) 保守点検 

(1) 定期点検 

アブソデックスを長くお使いいただくために、つぎの点検を定期的（１～２回／年）に実施してください。

電源を投入しないと点検できない５，７の項目以外は、必ず電源を遮断してから点検を行うようにして 

ください。 

表１１．１ 定期点検項目 

点 検 項 目 点 検 方 法 対     処 

1. ドライバ内部にほこり、ゴミが 

たまっていないか 

ドライバ内部の目視による確認 清掃する 

2. 端子台のネジ、コネクタ類が 

緩んでいないか 

緩みの点検 増締めする 

3. 発熱などによると思われる部品の

変色，破損や、電解コンデンサの

液だれがないか 

ドライバ内部の目視による確認 部品交換、当社へ修理依頼 

4. ドライバ上面、下面の通気孔に 

ゴミ詰まりはないか 

目視による確認 清掃する 

5. アクチュエータ、ブレーキ部からの

異音はないか 

音による確認 部品交換、当社へ修理依頼 

6. ケーブル類にキズ、割れがないか 目視による確認 ケーブル交換 

7. 電源電圧は正常か テスタによる確認 電源系を調査し必ず指定電源 

電圧範囲内でお使いください 

8. 圧縮空気の圧力は正常か 

（空圧ブレーキ付） 

圧力計による確認 レギュレータの調整（０．５ＭＰａ）

9. 圧縮空気のフィルタは汚れて 

いないか（空圧ブレーキ付） 

目視による確認 エア機器の 

メンテナンスマニュアルに従う 

10. ブレーキは正常か（ブレーキ付） 手動による確認 部品交換、当社へ修理依頼 

 

(2) 保守部品リスト 

表１１．２ 保守部品リスト 

品   名 形   番 メーカー 備考 

1. セレックスバルブ ＡＸ－０００２ ＣＫＤ  
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(3) 保守部品の交換時期とその交換方法 

セレックスバルブ（空圧ブレーキ用）ＡＸ５０００，ＡＸ８０００シリーズ 

交換時期： 

清浄圧縮空気（０．５ＭＰａ）にて、１０００万回をめどに交換してください。 

交換方法： 

ブレーキ用セレックスバルブは、本体側面のコネクタ台の中にあります。 

六角穴付きボルトをゆるめコネクタ台を外し、バルブを固定しているビスを緩めて新しいバルブに 

交換してください。 

図１１．１ バルブ交換 

 

z コネクタ台と本体の間には、Ｏリングが組込まれています。 

組立時にはこのＯリングを元の正しい位置に組込んでください。 

また、セレックスバルブ（ＡＸ－０００２）にはガスケットが付属しています。 

バルブ組立て時にはこのガスケットを正しく取付けてください。 

z ＡＸ５０２２～ＡＸ５１５０，ＡＸ８０４５，ＡＸ８０７０では、セレックスバルブを１個使用します。 

 

(4) 電解コンデンサの交換について 

ドライバ内部で使用している電解コンデンサは、時間の経過と共に特性が劣化します。 

劣化の程度については、周囲温度や、使用条件に大きく依存しますので一概には言えませんが、 

空調された一般的な室内でご使用の場合、１０年（一日８時間稼働）を目安に、弊社まで交換を 

ご依頼ください。 

また、定期点検などで液だれや内圧放出弁の作動などが確認された場合にも、速やかに修理を 

ご依頼ください。 

セレックスバルブ

ビス( 2 ヵ所 )

ボルト( 3 ヵ所 )

コネクタ台

コネクタ
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2） トラブルと対策 

表１１．３ トラブルと対策（１／４） 

トラブル 考えられる原因 対 策 

1. 電源が投入されない � 電源電圧が出ていない（テスタで確認）

� ヒューズ切れ 

→ 電源系の調査 

→ 修理 

2. 電源投入と同時に出力軸が

回転しアラームが点灯する 

� ゲイン調整をしていない 

 

� アクチュエータとドライバの 

シリアル番号が違っている【S】 

� アクチュエータとドライバ間のケーブル

が断線している、 

またはコネクタが緩んでいる 

� ＵＶＷ結線が違っている 

→ ゲイン調整する 

(９．ゲイン調整 参照) 

→ シリアル番号の同じものを使用す

る【S】 

→ ケーブルコネクタのチェック 

 

 

→ ケーブル結線を変更する 

3. 電源投入するとアラームＦが

点灯する 

� アクチュエータとドライバ間の 

レゾルバケーブルが断線している、 

またはコネクタが緩んでいる 

� アクチュエータとドライバの 

シリアル番号が違っている【S】 

� 過大なモーメント荷重や横荷重が 

アクチュエータにかかっている 

→ ケーブルコネクタのチェック 

 

 

→ シリアル番号の同じものを使用す

る【S】 

→ 装置の芯出し確認 

荷重の除去 

4. 対話ターミナル、パソコンと

通信しない 

� 通信ケーブルが断線している、 

またはコネクタが緩んでいる 

� パソコンのボーレート等が合っていない

 

� 通信ケーブルの結線が合っていない 

→ ケーブルコネクタのチェック 

 

→ ボーレート、パリティなど 

通信仕様を確認する 

→ ケーブル結線を変更する 

5. 負荷テーブルなどが 

振動する 

� ゲイン調整が不十分 

 

� 負荷の締結が緩んでいる 

� 負荷の剛性が低い 

 

 

 

� 摩擦負荷が大きい 

� アクチュエータの締結がゆるんでいる 

→ ゲイン調整する 

(９．ゲイン調整 参照) 

→ ボルト類を増締する 

→ 補強などにより負荷の剛性を 

上げる、またはゲインを低くする 

ダミーイナーシャを付ける 

防振フィルタを使う 

→ 摩擦負荷を低減する 

→ ボルト類を増締する 

6. アラーム０が点灯する � ＮＣプログラムエラー 

� プログラム書込み中にプログラム番号

設定入力が入った 

� 入力されていないプログラム番号を 

選択し、起動した 

� サーボＯＦＦ（Ｇ１２Ｐ０）のまま起動した

→ ＮＣプログラムの見直し 

→ プログラム書込み中は番号設定を

ＯＮしない 

→ プログラム番号を変更する 

またはプログラムを入力する 

→ 回転するコードの前に 

サーボＯＮ（Ｇ１２Ｐ１００）する 
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表１１．３ トラブルと対策（２／４） 

トラブル 考えられる原因 対 策 

7. アラーム１が点灯する � アクチュエータの締結が緩んでいる 

 

� 負荷が大きすぎる 

� ブレーキ付きタイプでＤＣ２４Ｖが、 

供給されていない 

� 空気ブレーキ用バルブ故障 

� アクチュエータとドライバの 

シリアル番号が違っている【S】 

� アクチュエータとドライバ間の接続が 

間違っている 

� 装置のクランプ機構等により出力軸が 

拘束されている 

� 負荷の締結が緩んでいる 

� ゲイン調整が不十分 

→ ボルト類を増締する 

必ず実施してください 

→ 移動速度をさげる 

→ ＤＣ２４Ｖを供給する 

（３．２）．（４） 参照） 

→ バルブ交換 （図１１．１参照） 

→ シリアル番号のおなじものを使用

する【S】 

→ ケーブル接続チェック 

（図３．１参照） 

→ プログラム中でブレーキの 

作動・解除を行う（８．３）参照） 

→ ボルト類を増締する 

→ ゲイン調整する 

(９．ゲイン調整 参照) 

8. アラーム２が点灯する � 加減速のサイクルが多い → 停止時間を長くする 

（十分時間をおいて過熱が 

 おさまってから再起動して 

 ください） 

9. アラーム４が点灯する � 加減速のサイクルが多い 

 

 

 

� 移動時間が短い 

� 負荷装置が共振している 

 

 

� 装置のクランプ機構等により出力軸が 

拘束されている 

� 負荷装置の回転トルクや摩擦トルクが 

大きい 

→ 停止時間を長くする 

（十分時間をおいて過熱が 

 おさまってから再起動して 

 ください） 

→ プログラムを修正する 

→ ダミーイナーシャを付ける 

（２．１）．（３）参照） 

防振フィルタを使う（７．１０）参照）

→ プログラム中でブレーキの 

作動・解除を行う（８．３）参照） 

→ 負荷トルクを小さくする 

アブソデックスサイズアップ 

10. アラーム５が点灯する � アクチュエータの絶縁不良 

� アクチュエータとドライバ間の接続が 

間違っている 

� ドライバの環境温度が高い 

→ 配線周り、設置環境チェック 

→ ケーブル接続チェック 

（３．２）．（２）参照） 

→ 換気などを行って周囲温度を 

下げる 

11. アラーム６が点灯する � 電源電圧が低下している 

� 瞬時停電が発生した 

� 電源遮断後、すぐに投入した 

→ 電源チェック 

→ 電源チェック 

→ 電源遮断後数秒待ってから 

投入する 
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表１１．３ トラブルと対策（３／４） 

トラブル 考えられる原因 対 策 

12. アラーム９が点灯する � 非常停止入力が入っている 

 

� ＤＣ２４Ｖが供給されていない 

→ Ｉ／Ｏ信号チェック 

パラメータ２３確認 

→ ＤＣ２４Ｖを供給する 

13. アラームＡが点灯する � ブレーキ作動の状態で旋回しようと 

した。 

移動中にブレーキを作動した。 

� パラメータ２８が作動になっている 

→ プログラムの見直し 

 

 

→ パラメータ修正 

プログラムの見直し 

14. アラームＨが点灯する � Ｍコード、位置決め完了の出力に 

対するアンサ入力がない 

� アンサ入力がない 

 

� 誤ってパラメータを変更した 

� アンサ入力待ち状態で起動入力原点 

復帰入力が入った 

→ Ｉ／Ｏ信号チェック 

パラメータ１１、１２、１３確認 

→ シーケンサプログラム、 

タイミング確認 

→ パラメータ１２、１３確認 

→ Ｉ／Ｏ信号チェック 

 

15. アラームＣが点灯する � 内部座標系（Ｇ９２ユーザ座標系）が 

オーバフローした 

 

� 誤ってパラメータを変更した 

→ プログラム見直し 

（Ｇ９２による座標系の再設定を 

 行う） 

→ パラメータ８、９、１０確認 

16. アラームＥが点灯する � 対話ターミナルが故障した。 

� ＲＳ－２３２Ｃケーブルが短絡した。 

→ 修理 

→ ケーブルチェック 

17. アラームがＦ点灯する � 電源投入時の座標認識に異常が 

生じた。 

→ レゾルバケーブルの配線を確認 

→ 電源投入時、 

出力軸が回転しないことを確認 

18. アラームＰが点灯する � ドライバが故障した。 → 修理 

19. アラームＬが点灯する 

【GS】 

� アクチュエータ・ドライバ間に 

通信異常が発生した。 

� 通信基板がない 

→ ケーブルの配線を確認 

 

→ 通信基板を確認 

20. アラーム３が点灯する 

【GS】 

� 組合わせ異常が起こった。 → アクチュエータ・ドライバの 

組合わせを確認 

プログラム・パラメータを再入力 

21. プログラムの格納を行うと 

アラーム７が点灯して、 

格納できない 

� プログラムエリアが一杯になった 

� プログラムデータが破壊された 

 

� プログラムの書込み禁止状態になって

いる 

� Ｍコード、位置決め完了の出力に 

対するアンサ入力がない 

→ 不要なプログラムを削除する 

→ プログラムメモリ領域をクリアして

再度入力する  Ｌ１７＿９９９９ 

→ 起動入力待ち出力の確認 

起動入力待ち出力中、格納可能

→ Ｉ／Ｏ信号チェック 

パラメータ１１、１２、１３確認 
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表１１．３ トラブルと対策（４／４） 

トラブル 考えられる原因 対 策 

22. 起動信号を入力しても 

動作しない 

� プログラムが入力されていない 

� ブレーキがかかっている 

� Ｉ／Ｏ電源ＤＣ２４Ｖが供給されていない

� 入力信号が２０ｍｓｅｃよりも短い 

� 運転モードが自動運転モードでない 

→ 動作プログラムを入力する 

→ ブレーキ解除 

→ 電源チェック（３．２）．（５）参照） 

→ 入力信号を長くする（５．２）参照）

→ 自動運転モードにする 

パラメータ２９確認 

23. 空気ブレーキが解除できな

い 

� Ｉ／Ｏ電源ＤＣ２４Ｖが供給されていない

� バルブ不良 

→ 電源チェック（３．２）．（５）参照） 

→ バルブ交換（図１１．１参照） 

24. 電磁ブレーキが解除できな

い 

� Ｉ／Ｏ電源ＤＣ２４Ｖが供給されていない

 

� 電磁ブレーキ電源ＤＣ２４Ｖが供給され

ていない 

→ 電源，配線チェック 

（３．２）．（４）参照） 

→ 電源，配線，リレーチェック 

（３．２）．（４）参照） 

25. 対話ターミナルを接続してい

るだけで、アラーム７が点灯

する 

� パラメータ２６が変更されている → パラメータ２６確認 

26. 非常停止復帰後に起動 

信号を入力しても動かない 

� プログラム中の起動入力待ち(Ｍ０)が 

書かれている位置 

→ Ｍ０の位置を変更する 

27. ５分割(７２度)で 

割出ししていくとずれてくる 

� インクレメンタルディメンションで誤差が

累積している 

→ 等分割プログラム(Ｇ１０１)を使う 

28. パラメータの格納ができない � 運転モードがパルス列入力モード(Ｍ６)

になっている 

 

� Ｍコード、位置決め完了の 

出力に対するアンサ入力がない 

→ 運転モードを自動運転モード 

(Ｍ１)またはシングルブロック 

モード(Ｍ２)に変更し格納を行う 

→ Ｉ／Ｏ信号チェック 

パラメータ１１、１２、１３確認 

29. アラームＵが点灯する � 摩擦負荷が大きい 

� ブレーキがかかっている 

� 回転部が治具・装置と干渉する 

→ パラメータ８７を大きくする 

→ ブレーキを解除する 

→ 周辺部を取外す 

30. オートチューニング後、 

発振する 

� パネルのゲイン調整をしていない 

� 装置の剛性が低い 

→ パネルのディップスイッチ 

Ｇ１・Ｇ２を０－０にする 

→ ダミーイナーシャをつけて 

オートチューニングする 

→ 手動でゲイン調整する 

（９．ゲイン調整 参照） 

z ドライバとアクチュエータを接続した状態で、電源を投入せずにアクチュエータの出力軸を手で回転させる

と、トルク脈動を感ずる場合がありますが異常ではありません。 

z これらの対策でトラブルが解消しない場合には、当社までお問い合わせください。 
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3） システムのイニシャライズ 

ＮＣプログラムを全てクリアし、パラメータの設定を初期値に戻す手順を示します。 

この操作を行うには、対話ターミナル、またはパソコンが必要です。 

手順 

① 対話ターミナルをＣＮ１に接続する。 

② 対話ターミナルにてターミナルモードを選択し、Ｌ１７＿１２３４５ ↵ を入力する。 

③ 電源を一度遮断した後、再投入する。 

 

システムソフトのバージョンアップ後には必ず実施してください。 

 

z 本操作を行うと、ドライバ内のプログラム、パラメータが消去されます。 

必要なデータは必ず控えを残しておいてください。 
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１２. 通信機能 

ＲＳ－２３２Ｃポート（ＣＮ１）を通じて、専用の対話ターミナルやパソコン等から運転モードの切替え、データ設定

などを行なうことができます。 

 

1) 通信コード 

(1) コードの種類 

通信コードは、Ｍ，Ｓ，Ｌで始まる３種類のコード群に分けられ、それぞれ次のような機能があります。 

 

表１２．１ 通信コードの種類と戻り値 

コード群 機   能 戻り値（正常時） 戻り値（異常時） 

M1～M6 運転モードの切替え 0 ＊(2AH) 

S1～S7 
S10,S20 動作指令 0 ＊(2AH) 

L1～L21 データ入出力 各コードによって決められた値 
（表１２．４） ＊(2AH) 

 

(2) 通信コードとデータ 

通信コードは、ＡＳＣＩＩコードで順に送信し、最後にＣＲ（キャリッジリターンコード０DH）を付加します。

通信コードにデータが必要な場合（Ｌ７、Ｌ９など）には、コードとデータ、データとデータの間に 

スペース(２０Ｈ)を挿入します。 

 

ドライバは通信コードを受信した後、表１２．１の戻り値とＣＲ、ＬＦ（ラインフィードコード０ＡＨ）を返しま

す。 

 

（例１）パラメータ設定．．．パラメータ１に３を設定する。 

  ドライバに送るデータ  ドライバが送り返すデータ（戻り値） 

  Ｌ７＿１＿３ ＣＲ   ０ ＣＲ ＬＦ 

  （＿はスペースを示す。） 

 

（例２）ＭＤＩ（マニュアルデータインプット）モードに切替える。 

  ドライバに送るデータ  ドライバが送り返すデータ 

  Ｍ３ ＣＲ    ０ ＣＲ ＬＦ 

未定義のコードやデータに対する戻り値は＊（２ＡＨ）で、アラーム７が発生します。 
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(3) ＮＣプログラムの入力（Ｌ１１）とその戻り値 

アブソデックスドライバにＮＣプログラムを入力するには、Ｌ１１に続きＮＣプログラムを送信します。 

この時の戻り値は、正常時には０が、ＮＣプログラムに問題がある時には問題のあるブロック番号と 

エラー内容を示す番号がそれぞれ返されます。 

戻り値 

[ブロック番号]＿[エラー番号] ＣＲ ＬＦ 

ブロック番号は、先頭から何番目のブロックかを示し先頭ブロックを１とします。 

 

エラー番号 ０ 未定義。 

   １ プログラム番号または、Ｍ３０がありません。 

   ２ 同一ブロックに併記できない同一グループのコードがあります。 

   ３ データが設定範囲を越えているか、 

    プログラムメモリが一杯です。 

   ４ 速度指定が一度もされていません。 

   ５ 未定義コードです。 

   ６ すでに登録されているプログラム番号が指定されました。 

   ７ 同一プログラム番号で、Ｏコードが重複しています。 

   ８ Ｐコード使用方法を誤っています。 

   ９ コードに続くデータが無い、 

    またはデータのみでコードがありません。 

 

z プログラムおよびパラメータの書き替え可能回数は、１０万回です。 
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2) 通信コード一覧 

(1) 運転モードの切替え 

表１２．２ 運転モードの切替えコード 

コード 内   容 入力データ形式 備   考 

M1 自動運転モード M1[CR] 電源投入時のモード。（注） 
プログラムを連続的に実行するモードです。 

M2 シングルブロックモード M2[CR] 起動入力毎にプログラムを 
１ブロックずつ実行するモードです。 

M3 
ＭＤＩ 

（マニュアル データ インプット）

モード 
M3[CR] RS-232C ポートから入力したＮＣコードを 

即実行するモードです。 

M4 ジョグモード M4[CR] 通信コード S5, S6 でジョグ動作を行ないます。 

M5 サーボＯＦＦモード M5[CR] M1～M4, M6 を選択するとサーボＯＮになります。

M6 パルス列入力モード M6[CR] 

パルス列入力信号に従い、動作するモードです。

ＮＣプログラムによる動作や、パラメータの変更等

はできなくなります。 
変更する時は、M1～M5 に切替えてください。 

（注） パラメータ２９（電源投入時のモード）の設定により、電源投入時の運転モードを M2、または M6 に 
変更できます。 

 

z "CR"はキャリッジリターンコード（0DH）を表します。 

z サーボＯＦＦ状態では、アクチュエータの拘束トルクが無くなりますので手動にて出力軸を回転させることが

できます。 
この場合でも、通信によって現在値などを参照することができますので、機械の基準位置など見つけるの

に役立ちます。（ブレーキ付きの場合は、ブレーキ解除が必要です。） 

z 運転モードの切替えを行なう時は、出力軸を回転させないでください。 

z サーボＯＦＦモードにて出力軸を機械的に保持する場合、サーボＯＦＦモード（M5）→自動運転モード（M1）

のモード切替えと出力軸の保持の解除を同時に実行せず、タイミングをずらして実行してください。 

z サーボＯＦＦモードから他の運転モード（M1～M4）へモードを切り換えると、アラーム出力が一旦ＯＮになり、

その後正常な状態であればアラーム出力はクリアされます。 

z ＭＤＩモードを使用する際、ＮＣプログラムの容量は９５％以下でなければ入力できません。 
９５％を越える時には、ＮＣプログラムを一部削除してください。 

z サーボＯＦＦ状態には、ドライバパネルＬＥＤに 

 

 （ドットのみ）が表示されます。 
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(2) 動作指令 

表１２．３ 動作指令コード 

コード 内 容 入力データ形式 備   考 

S1 起動 S1[CR] ＣＮ３起動入力と同機能。 
（自動運転モード、シングルブロックモード） 

S2 プログラム停止 S2[CR] ＣＮ３プログラム停止入力と同機能。 

S3 ＭＤＩデータの入力と実行 
S3_［ＮＣコード］[CR] 
例） 

S3_A100F0.5[CR]
ＮＣコードを１ブロック入力し実行する。 

S4 原点復帰 S4[CR] ＣＮ３原点復帰指令入力と同機能。 

S5 ジョグ（ＣＷ方向） S5[CR] 

S6 ジョグ（ＣＣＷ方向） S6[CR] 

ＣＮ３プログラム停止入力，連続回転停止入力，

S2, S20 の通信コードのいずれかが入るまで、 
パラメータ１４，１５に従って回転する。 

S7 アラームリセット S7[CR] アラーム発生時のみ有効。 
ＣＮ３リセット入力と同機能。 

S10 アンサ返信 S10[CR] アンサ待ちの時のみ有効。 
ＣＮ３アンサ入力と同機能。 

S20 連続回転停止 S20[CR] 連続回転Ｇ７ジョグ動作の停止。 
ＣＮ３連続回転停止入力と同機能。 

 

z "CR"はキャリッジリターンコード（0DH）を、"_"はスペース（20H）を表します。 

z ＭＤＩデータの入力時、移動指令”A”は、必ず速度指令”F”とペアで入力してください。 
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(3) データの入出力 

表１２．４ データの入出力コード（１／３） 

コード 内 容 入力データ形式 出力データ形式 

L1 アラーム番号出力 L1[CR] 

［アラーム番号］[CR] [LF] 
例） 

ALM1_ALM2･･･[CR] [LF] 
NO ALARM [CR] [LF] 

L2 Ｉ／Ｏ状態出力（注） 

L2_［I/O アドレス］[CR] 
 ４桁、HEX 表示 
例） 
  L2_E080004[CR] 

［Ｉ／Ｏデータ］[CR] [LF] 
 ４桁、HEX 表示 
例） 
  0280 [CR] [LF] 

L3 
現在位置出力 

単位：パルス 
座標：アクチュエータ座標 

L3[CR] 

［位置データ］[CR] [LF] 
最大６桁（0～540671） 
例） 

1234 [CR] [LF] 

L4 
現在位置出力 

単位：度 
座標：アクチュエータ座標 

L4[CR] 

［位置データ］[CR] [LF] 
最大７桁（0～359.999） 
例） 

180.001 [CR] [LF] 

L5 
現在位置出力 

単位：パルス 
座標：G92 座標 

L5[CR] 

［位置データ］[CR] [LF] 
最大８桁（-9999999～+9999999） 
例） 

4321 [CR] [LF] 

L6 
現在位置出力 

単位：度 
座標：G92 座標 

L6[CR] ［位置データ］[CR] [LF] 
最大９桁（-6658.380～+6658.380）

L7 パラメータデータ入力 

L7_［パラメータ番号］_［データ］[CR] 
例） 

L7_1_3[CR] 
パラメータ 1 を 3 に設定する。 

0 [CR] [LF] 

L8 使用禁止   

L9 パラメータデータ出力 
L9_［パラメータ番号］[CR] 
例） 

L9_1[CR] 

［データ］[CR] [LF] 
例） 

3 [CR] [LF] 

L10 プログラム番号出力 L10[CR] ［現在設定中のプログラム番号］ 
[CR] [LF]

（注） Ｉ／Ｏアドレスは、入力信号アドレス E080008、出力信号アドレス E080004 の各ビットにマッピングされています。 
各信号の対応ビットについては、５．Ｉ／Ｏの使い方 をご参照ください。 

 

z "CR"はキャリッジリターンコード（0DH）を、"LF"はラインフィードコード（0AH）を、"_"はスペース（20H）を 
表します。 

z パラメータデータ入力（L7）は、自動運転モードかシングルブロックモードで、プログラム停止中のみ 
使用してください。 
また、データ設定後２秒間はドライバの電源を遮断しないでください。 
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表１２．４ データの入出力コード（２／３） 

コード 内 容 入力データ形式 出力データ形式 

L11 ＮＣプログラムの入力 

L11＿［NC プログラム］[CR] 
（例） 
  L11_o100N1A90F1;N2G91A45; 
  N3G90A45;N4J1;M30;[CR] 

0 [CR] [LF] 

L12 ＮＣプログラムの出力 
L12_［ＮＣプログラム番号］[CR] 
例） 

L12_200[CR] 

［ＮＣデータ］[CR] [LF] 
例） 

o200N1G90A0F2M1;M30; 
[CR] [LF]

L13 ＮＣプログラム番号 
ディレクトリ出力 L13[CR] 

［使用メモリ容量］ 
［ＮＣプログラム番号］[CR] [LF]

例） 
2[%]1 2 5 10･･･[CR] [LF] 

L14 使用禁止   

L15 使用禁止   

L16 プログラム番号の指定 
L16_［プログラム番号］[CR] 
例） 

L16_100[CR] 
0 [CR] [LF] 

L17 プログラム番号の削除 

L17_［プログラム番号］[CR] 
プログラム番号を“9999”とすると 
全てのプログラムを削除します。 
プログラム番号を“12345”とすると 
システムのイニシャライズを行いま

す。 

0 [CR] [LF] 

L18 プログラム番号の変更 

L18_［現在のプログラム番号］ 
_［新しいプログラム番号］[CR]

例） 
L18_100_200[CR] 
o100 を o200 に変更する｡ 

0 [CR] [LF] 

L19 次に実行するプログラムを

１ブロック出力 L19[CR] ［ＮＣプログラム］[CR] [LF] 

L20 使用禁止   

 

z "CR"はキャリッジリターンコード（0DH）を、"LF"はラインフィードコード（0AH）を、"_"はスペース（20H）を 
表します。 

z L11，L17，L18の通信コードは、自動運転モードかシングルブロックモードで、プログラム停止中のみ 
使用してください。 
また、これらの通信コードでデータ設定後２秒間はドライバの電源を遮断しないでください。 
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表１２．４ データの入出力コード（３／３） 

コード 内 容 入力データ形式 出力データ形式 

L21 モード出力 L21[CR] 
［モード］[CR] [LF] 
例） 

M1 [CR] [LF] 
L22 

~L88 使用禁止   

L89 アクチュエータの 
シリアル番号出力 L89[CR] 

［シリアル番号］[CR] [LF] 
例） 

Ser.1234567 [CR] [LF] 

 

z ティーチングノートでは自動的にシリアル番号を表示する機能があるため、Ｌ８９の通信コードは使用でき

ません。 

z アクチュエータと接続していない状態でＬ８９の通信コードを使用することはできません。 

 

【GS】 
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3) ボーレート 

ボーレートは９６００ボー固定です。変更はできません。 

なお、対話ターミナルのボーレートは９６００ボーに設定されています。 

通信仕様詳細は１５．ドライバ仕様 をご覧ください。 

 

4) 通信方法 

通信コードを使ってアブソデックスにデータを書込んだり読出したりするには、対話ターミナルやパソコンを

用います。 

 

(1) 通信例 

通信によりアブソデックスを制御する方法について、いくつかの例を示します。 

対話ターミナルやパソコンを接続し、通信を行なってください。 

（＿はスペースキーを、↵はリターンキーを表すものとします。） 

① ＭＤＩ（マニュアルデータインプット）モード ･･･ データ入力後即実行する。 

＜キーイン＞ ＜内容＞ 

Ｍ３↵ モード設定 

Ｓ３＿Ａ９０Ｆ１↵ 移動指令（９０°、１秒） 

以降同様に 

Ｓ３と移動データを送る。 

 

② 自動運転  

＜キーイン＞ ＜内容＞ 

Ｍ１↵ モード設定 

Ｌ１１＿Ｏ１００Ｎ１Ｇ９１Ａ９０Ｆ１；Ｊ１；↵ プログラムの入力 

Ｌ１６＿１００↵ プログラム番号選択 

Ｓ１↵ 起動 

Ｓ２↵ 停止 

 

z パソコンなどで通信プログラム作成する場合には、通信コードに対する戻り値の処理を確実に行なってくだ

さい。 
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(2) ＲＳ－２３２Ｃインターフェースケーブルの結線図 

① パソコン側Ｄｓｕｂ９ピンの場合（DOS/V機） 

パソコン（DOS/V）側 ドライバ側 

信号名称 ピン番号  ピン番号 信号名称 

DCD 1 1 TXD 

RD 2 2 RXD 

TD 3 3 RTS 

DTR 4 6 CTS 

GND 5 5 FGND 

DSR 6 7 EMG 

RTS 7 8 DGND 

CTS 8 9 +5V 

RI 9 

 

4 NC 
 

コネクタ ： Dsub9 ピン 
プラグ  XM2D-0901（オムロン） 
フード  XM2S-0913（オムロン） 

コネクタ ： Dsub9 ピン 
プラグ  XM2A-0901（オムロン） 
フード  XM2S-0911（オムロン） 

FG

 
図１２．１ ＲＳ－２３２Ｃケーブル結線図（Ｄｓｕｂ９ピン） 

弊社製品形番：AX-RS232C-9P 

 

② パソコン側ハーフピッチ１４ピンの場合（旧PC9801シリーズ） 

パソコン（PC9801 シリーズ）側 ドライバ側 

信号名称 ピン番号  ピン番号 信号名称 

RXD 1 1 TXD 

TXD 9 2 RXD 

CTS 4 3 RTS 

RTS 10 6 CTS 

GND 13 5 FGND 

RSEN 12 7 EMG 

GND 14 8 DGND 

  9 +5V 

  

 

4 NC 
 

コネクタ ： ハーフピッチ 14 ピン 
プラグ  10114-3000VE（住友スリーエム） 
フード  10314-42F0-008（住友スリーエム） 

コネクタ ： Dsub9 ピン 
プラグ  XM2A-0901（オムロン） 
フード  XM2S-0911（オムロン） 

 
図１２．２ ＲＳ－２３２Ｃケーブル結線図（ハーフピッチ１４ピン） 

弊社製品形番：AX-RS232C-14P 
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③ パソコン側Ｄｓｕｂ２５ピンの場合（旧PC9801シリーズ） 

パソコン（PC9801 シリーズ）側 ドライバ側 

信号名称 ピン番号  ピン番号 信号名称 

GND 1 5 FGND 

TXD 2 1 TXD 

RXD 3 2 RXD 

RTS 4 3 RTS 

CTS 5 6 CTS 

GND 7 8 DGND 

  7 EMG 

  9 +5V 

  

 

4 NC 
 

コネクタ ： Dsub25 ピン 
プラグ  XM2A-2501（オムロン） 
フード  XM2S-2511（オムロン） 

コネクタ ： Dsub9 ピン 
プラグ  XM2A-0901（オムロン） 
フード  XM2S-0911（オムロン） 

 
図１２．３ ＲＳ－２３２Ｃケーブル結線図（Ｄｓｕｂ２５ピン） 

弊社製品形番：AX-RS232C-25P 

 

 

 

 

 

z 汎用のクロス結線，ストレート結線のＲＳ－２３２Ｃケーブルは

内部結線が異なるため、ご使用いただけません。 

z ドライバＣＮ１の７，９ピンは、専用の対話ターミナルを接続して

使用するように設計されています。 

これ以外の機器を接続する場合には、誤配線によってドライ

バを破損することの無いよう、７，９ピンには何も接続しないで

ください。 

z パソコン側がＤｓｕｂ２５ピンおよび９ピンの場合には、取付ネジ

のサイズがパソコンによって異なる場合がありますので、 

パソコンメーカにご確認ください。 

ネジサイズによって、フードの形番は次のようになります。 

メートルネジＭ２．６の場合 

    フード：ＸＭ２Ｓ－□□１１（オムロン） 

メートルネジＭ３の場合 

    フード：ＸＭ２Ｓ－□□１２（オムロン） 

インチネジ＃４－４０ＵＮＣの場合 

    フード：ＸＭ２Ｓ－□□１３（オムロン） 

（□□には、２５または０９が入ります。） 

 

 

注意 :！ 
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１３. 欧州規格対応 

アブソデックスは以下の機種について、テュフ ラインランドから ＥＮ規格認定を取得しています。 

（オプションでの対応となります。） 

 

1) 欧州規格認定機種 

【Ｓ】 表１３．１ 欧州規格認定機種一覧 

機     種 
シリーズ 

アクチュエータ ドライバ 電源電圧 

ＡＸ１０２２ ＡＸ９０２２Ｓ 

ＡＸ１０４５ ＡＸ９０４５Ｓ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相、単相 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相（Ｊ１） ＡＸ１０００ 

ＡＸ１０７５ ＡＸ９０７５Ｓ ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相、単相 

ＡＸ２００６ ＡＸ９００６Ｓ 

ＡＸ２０１２ ＡＸ９０１２Ｓ 

ＡＸ２０２１ ＡＸ９０２１Ｓ 

ＡＸ２０００ 

ＡＸ２０４２ ＡＸ９０４２Ｓ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相、単相 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相（Ｊ１） 

ＡＸ３０２２ ＡＸ９０２２Ｓ 

ＡＸ３０４５ ＡＸ９０４５Ｓ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相、単相 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相（Ｊ１） ＡＸ３０００ 

ＡＸ３０７５ ＡＸ９０７５Ｓ ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相、単相 

ＡＸ４００９ ＡＸ９００９Ｓ 

ＡＸ４０２２ ＡＸ９０２２Ｓ 

ＡＸ４０４５ ＡＸ９０４５Ｓ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相、単相 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相（Ｊ１） ＡＸ４０００ 

ＡＸ４０７５ ＡＸ９０７５Ｓ ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相、単相 

ＡＸ５０２２ ＡＸ９０２２Ｓ 

ＡＸ５０４５ ＡＸ９０４５Ｓ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相、単相 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相（Ｊ１） ＡＸ５０００ 

ＡＸ５０７５ ＡＸ９０７５Ｓ ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相、単相 
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【ＧＳ】 表１３．２ 欧州規格認定機種一覧 

機     種 
シリーズ 

アクチュエータ ドライバ 電源電圧 

ＡＸ２００６G ＡＸ９０００ＧＳ 

ＡＸ２０１２Ｇ ＡＸ９０００ＧＳ ＡＸ２０００ 

ＡＸ２０１８Ｇ ＡＸ９０００ＧＳ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相、単相 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相（Ｊ１） 

ＡＸ４０２２Ｇ ＡＸ９０００ＧＳ 

ＡＸ４０４５Ｇ ＡＸ９０００ＧＳ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相、単相 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相（Ｊ１） ＡＸ４０００ 

ＡＸ４０７５Ｇ ＡＸ９０００ＧＳ ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相、単相 

 

z 表１３．１と表１３．２に、欧州規格認定機種を示します。 

三相 AC200～230V 仕様のドライバは、単相 AC200～230V の電源が使用可能です。 

ただし、50N・m 以上の機種では、最高回転速度付近の最大出力トルクが低下します。 

 

単相電源で使用する場合、単相電源をＬ１，Ｌ２端子に接続してください。 

 

 

2) 適用規格 

(1) 低電圧指令 

ドライバ ： ＥＮ５０１７８ 

アクチュエータ ： ＥＮ６００３４－１ 

 ＥＮ６００３４－５ 

(2) ＥＭＣ指令 

ドライバ ： ＥＮ６１８００－３ 

  ＥＮ５５０１１ 

 ＥＮ６１０００－３－２ 

 ＥＮ６１０００-６-２ 
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3) 欧州（ＥＵ加盟国）でご使用になる時の注意 

(1) 設置条件 

本製品を安全にご使用になるために、次の設置条件を必ず守ってください。 

設置カテゴリ：カテゴリⅡ 

汚染度：クラス２ 

 

(2) 感電に対する保護 

本製品は保護クラスⅠの構造で設計されています。 

電源回路および１次側制御回路と、２次側制御回路（ＣＮ１，ＣＮ２，ＣＮ３の入出力）は、強化絶縁で

分離されています。 

また本製品をご使用する際には、危険な電圧へ直接接触することを避けるため、ＩＰ４Ｘ以上の 

エンクロ－ジャ（制御盤など）に設置してください。 

 

(3) 環境 

汚染度クラス２または、より清浄な環境でご使用ください。 

汚染度クラス３でご使用の場合には、ドライバを水，油，カ－ボン，金属粉，塵埃などが入り込まない 

構造（ＩＰ５４）の制御盤内に設置してください。 

 

(4) 電源 

設置カテゴリⅡの条件で御使用ください。 

そのためには、電源入力部に強化絶縁トランスを使用した上でバリスタ等を使用して、１５００Ｖ以上の

インパルス電圧が加わらないようにしてください。 

 

(5) 接地 

感電防止のためドライバの保護接地端子を必ず接地してください。 

漏電ブレ－カを使用する場合でも、感電防止のためドライバの保護接地端子は必ず接地してください。 

保護接地端子に接地用電線を接続する場合には、１端子に１本の電線を接続してください。 

１端子に２本の線を共締めしないでください。 

 

(6) 対話タ－ミナルについて 

アブソデックスが組込まれる最終製品に適用される規格について、対話タ－ミナルが満足するかどうか

確認してください。 

危険の判断についてはEN1050を、ロボットについてはEN775、ANSI/RIA R15.06,ISO 10218を 

ご確認ください。 
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(7) 試運転テストの実施 

最終的な設置状態でＥＮ５０１７８（絶縁抵抗：9.4.5.4, 目視検査：9.4.1, 動作試験：9.4.7）に従って 

試運転テストを実施してください。 

 

(8) 配線上の注意 

端子台で一次側の配線と２次側の配線が接触しないように注意してください。 

また端子台の配線は絶縁チュ－ブ付の圧着端子をご使用ください。 

 

 

 

 

 

 

(9) サーキットブレーカの接続 

主電源を接続する場合は、機種に応じた定格電流のサーキットブレーカを、ドライバ１台ごとに接続し

てください。 

ブレ－カの定格電流につきましては表１３．５，表１３．６をご参照ください。 

 

(10) 漏電ブレ－カについて 

ＲＣＤ（residual-current-operated protective device  : 漏電ブレ－カなどの保護装置）を使用する 

場合、電子機器（ＥＥ：アブソデックスドライバ）の主電源側には直流でも動作するタイプＢのみ使用 

可能です。 

そうでない場合、２重絶縁、強化絶縁によるＥＥの分離、または絶縁トランスを使用し電源から絶縁する

などの保護手段が必要です。 

 

(11) 非常停止について 

アブソデックスが組込まれる装置に関し、対応する停止機能のカテゴリ－は危険度により決まります。

非常停止につきましてはカテゴリ－２では多くの場合不十分です。 

電磁開閉器などの電機部品を使用して主電源を遮断するなどの対応が必要です。 

アクチュエータ出力軸回転中に電源を遮断すると、惰性で出力軸が回転する場合がありますので 

ご注意ください。 

 

語句説明 

カテゴリ－２：制御された停止であって、機械操作器には電力を供給したままである。 

（ＥＮ６０２０４  9.2.2 章で説明されています） 

アブソデックス内部の非常停止機能はカテゴリ－２に相当します。 

電線

絶縁チュ－ブ

BK+

図13.1 端子台の配線

圧着端子

一次側

二次側

W
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(12) 使用環境 

 

 表１３．３ アクチュエータ 

条件 温度 湿度 気圧 

使用時（動作時） ０～４５℃ ２０～８５％RH 結露なきこと ８６kPa～１０６kPa 

保存時 －２０～８５℃ ２０～９０％RH 結露なきこと ８６kPa～１０６kPa 

輸送時 －２０～８５℃ ２０～９０％RH 結露なきこと ８６kPa～１０６kPa 

 

 表１３．４ ドライバ 

条件 温度 湿度 気圧 

使用時（動作時） ０～５０℃ ２０～９０％RH 結露なきこと ８６kPa～１０６kPa 

保存時 －２０～８０℃ ２０～９０％RH 結露なきこと ７０kPa～１０６kPa 

輸送時 －２０～８０℃ ２０～９０％RH 結露なきこと ７０kPa～１０６kPa 
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4) 設置方法について 

図１３．２および図１３．３に設置方法を示します。 

ドライバの入力，出力には指定のフィルタ，フェライトコアを取付け、導電性のある筐体に組込んでください。 

モータケーブルおよびレゾルバケーブルは被覆を剥取り、ＦＧクランプなどでシールド部を筐体に接続させ

てアースを取ってください。 

アクチュエータ側についても図１３．５ のようにアースを取ってください。 

設置のための使用部品を、表１３．５ に示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図１３．２ ドライバの設置（三相の場合） 

 

 

 

入力フィルタ

モータケーブル

レゾルバケーブル

ＦＧクランプ
100以下

入力

出力

フェライトコア

端子台

サージプロテクタ

ドライバ

Ｃ Ｋ Ｄ
ABSODEX

DRI VER S TYPE G1

CN2

CN1

CN3

ABSODEX

POWER

POWER

L1

L2

MON

３AC200V

U

V

W

BK+

BK-

-230V

L3

G2

50/60Hz

サ－キット

ブレ－カ電源

制御盤
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図１３．３ ドライバの設置（単相の場合） 

 

 

 

 

 

 

z 欧州規格ＥＮ５５０１１に適合するために、 

単相電源をご使用の場合下記の対策を行なってください。 

コンデンサを入力フィルタの入力側に接続してください。 

 

 

 

 

モータケーブル

レゾルバケーブル

ＦＧクランプ
100以下

フェライトコア

端子台

サージプロテクタ

ドライバ

Ｃ Ｋ Ｄ
ABSODEX

DRIVER S TYPE G1

CN2

CN1

CN3

ABSODEX

POWER

POWER

MON

AC100V

U

V

W

BK+

BK-

-115V

G2

50/60Hz

L1

L2

NC

入力フィルタ

コンデンサ

入力

出力

注）

サ－キット
ブレ－カ

電源

制御盤

注意 :！ 
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図１３．４ フェライトコア１ 

 

 表１３．５ 使用部品 

仕様部品 適 用 形   番 メーカ 

三相 ３ＳＵＰ－ＥＦ１０－ＥＲ－６ 岡谷電機産業（株） 

入力フィルタ 

単相 

ＮＦ２０１０Ａ－ＯＤ 

または 

ＮＦ２０１５Ａ－ＯＤ 

双信電機(株) 

フェライトコア１ 共通 ＲＣ５０６０ 双信電機(株) 

コンデンサ 単相 ＶＥＡ３０５ 岡谷電機産業(株) 

ＦＧクランプ 共通 ＦＧＣ－８ 北川工業(株) 

サージプロテクタ 共通 Ｒ・Ａ・Ｖ－７８１ＢＸＺ－４ 岡谷電機産業（株） 

19

9
5

1
1
5

φ5

２ｍｍ2のＵＶＷの各線を９ターン

巻く
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【Ｓ】 表１３．６ ドライバの定格入力電流とサーキットブレーカ定格電流 

ドライバ型番 定 格 電 圧 
定格入力電流

（Ａ） 

サーキットブレーカ

定格電流（Ａ） 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ３．５ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相，５０／６０Ｈｚ １．０ ＡＸ９００６Ｓ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ １．７ 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ５．９ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相，５０／６０Ｈｚ １．７ 
ＡＸ９００９Ｓ 

ＡＸ９０１２Ｓ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ３．０ 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ６．３ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相，５０／６０Ｈｚ １．８ 
ＡＸ９０２１Ｓ 

ＡＸ９０２２Ｓ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ３．１ 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ９．０ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相，５０／６０Ｈｚ ２．６ 
ＡＸ９０４２Ｓ 

ＡＸ９０４５Ｓ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ４．５ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相，５０／６０Ｈｚ ２．６ 
ＡＸ９０７５Ｓ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ４．５ 

１０ 
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【ＧＳ】 表１３．７ ドライバの定格入力電流とサーキットブレーカ定格電流 

ドライバ型番 

アクチュエータ 

型番 

定 格 電 圧 
定格入力電流

（Ａ） 

サーキットブレーカ

定格電流（Ａ） 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ３．５ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相，５０／６０Ｈｚ １．０ 
ＡＸ９００６ＧＳ 

ＡＸ２００６Ｇ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ １．７ 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ５．９ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相，５０／６０Ｈｚ １．７ 
ＡＸ９００９ＧＳ 

ＡＸ２０１２Ｇ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ３．０ 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ６．３ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相，５０／６０Ｈｚ １．８ 
ＡＸ９０００ＧＳ 

ＡＸ２０１８Ｇ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ３．１ 

ＡＣ１００～１１５Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ６．３ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相，５０／６０Ｈｚ １．８ 
ＡＸ９０００ＧＳ 

ＡＸ４０２２Ｇ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ３．１ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相，５０／６０Ｈｚ ９．０ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ２．６ 
ＡＸ９０００ＧＳ 

ＡＸ４０４５Ｇ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 三相，５０／６０Ｈｚ ４．５ 

ＡＣ２００～２３０Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ２．６ ＡＸ９０００ＧＳ 

ＡＸ４０７５Ｇ 
ＡＣ２００～２３０Ｖ 単相，５０／６０Ｈｚ ４．５ 

１０ 

 

z 表１３．６と表１３．７に、ドライバの定格入力電流を示します。 

Ｌ１，Ｌ２，Ｌ３，  に接続する電線は、２．０ｍｍ２または２．５ｍｍ２のＰＶＣ（ポリ塩化ビニール）電線を、 

または、それと同等以上の許容電流値をもつ絶縁被覆の電線をご使用ください。 
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z アクチュエータ側でも、なるべくアクチュエータの近くで、モータケーブルおよびレゾルバケーブルの被覆を

剥ぎ取り、シールド部をアースさせてください。（図１３．５参照） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図１３．５ アクチュエ－タ側の接地例 

 

ＦＧ用クランプ 

装置（導電部）
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z 図１３．６はドライバの外観を示しています。 

 

 

ＧＳタイプドライバ Ｓタイプドライバ ＧＳ・Ｓタイプドライバ共通 

 

図１３．６ ドライバ外形寸法図 

 

 

 

 

 

z アブソデックスドライバの安全性を確保するため、 

アース線は図のアース用端子に接続してください｡ 

A部には、何も接続しないでください｡ 

 

 

 

A 部 

注意 :！ 

A 部 

アース用端子 アース用端子 
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z 図１３．７にドライバの設置方法を示します。 

前面取付けおよび背面取付けどちらでも可能です。正しい位置にボルトで固定してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図１３．７ ドライバの設置方法 

 

 

 

 

ドライバ取付けパネル抜き

4-M4

アース線
前面取付けの場合 

背面取付けの場合 

抜き穴 
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z 付属のモータケーブルの端末を図１３．８に示します。 

フェライトコアに接続するケーブルは、ＦＧやＢＫ＋、ＢＫ－のケーブルよりも３５０ｍｍ短くなっています。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図１３．８付属モータケーブルの端末 

 

 

 

 

 

z モ－タ動力線 Ｕ、Ｖ、Ｗ相にヒュ－ズを挿入する場合には、 

感電しないようヒュ－ズおよびヒュ－ズホルダをカバ－で 

覆ってください。 

 

 

警告 :！ 

U

V

W
FG

U

V

W
BK+

BK-

FG

100

450

100

450

４芯の場合

６芯の場合
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１４. アクチュエータ仕様 

1) ＡＸ１０００シリーズ【S】 

高精度（割出し精度、出力軸の振れ精度など）のシリーズです。 

 

【S】 表１４．１ アクチュエータ仕様 

項     目 ＡＸ１０２２ ＡＸ１０４５ ＡＸ１０７５ 

1. 連続出力トルク (N･m) ７ １５ ２５ 

2. 最大出力トルク (N･m) ２２ ４５ ７５ 

3. 最高回転速度 (rpm) １００（１５０） （注） １００ 

4. 許容アキシャル荷重 (N) ６００ ２２００ 

5. 許容ラジアル荷重 (N) １０００ ４０００ 

6. 許容モーメント荷重 (N・m) １９ ３８ ７０ 

7. 出力軸慣性モーメント (kg･m2) ０．００５０５ ０．００７９０ ０．０３６６０ 

8. 許容負荷慣性モーメント (kg･m2) ０．６ ０．９ ４．０ 

9. 出力軸の振れ (mm) ０．０１ 

10. 出力軸の面振れ (mm) ０．０１ 

11. 出力軸摩擦トルク (N･m) ２．０ ８．０ 

12. 質 量 (kg) ８．９ １２．０ ２３．０ 

13. レゾルバ分解能 (P/rev) ５４０６７２ 

14. 割出し精度 (秒) ±１５ 

15. 繰返し精度 (秒) ±５ 

16. 絶 縁 

絶縁階級 ： Ｆ種 

絶縁耐圧 ： ＡＣ１５００Ｖ１分間 

絶縁抵抗 ： １０ＭΩ以上（ＤＣ５００Ｖ） 

17. 周囲温度、湿度 
使用時 ：   ０～４５℃, ２０～８５％RH 結露無きこと 

保存時 ：－２０～８０℃, ２０～９０％RH 結露無きこと 

18. 保 護 ＩＰ２０ 

（注） 最高回転速度１５０ｒｐｍは、特注対応です。 
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2) ＡＸ２０００シリーズ【S】 

小径でコンパクト（ＡＸ２００６，ＡＸ２０１２）、中空固定軸付（ＡＸ２０２１，ＡＸ２０４２）を用意。 

ケーブル配線配管に便利なシリーズです。 

 

【S】 表１４．２ アクチュエータ仕様 

項     目 ＡＸ２００６ ＡＸ２０１２ ＡＸ２０２１ ＡＸ２０４２ 

1. 連続出力トルク (N･m) ２ ４ ７ １４ 

2. 最大出力トルク (N･m) ６ １２ ２１ ４２ 

3. 最高回転速度 (rpm) １００（１５０） （注） 

4. 許容アキシャル荷重 (N) １０００ ２０００ 

5. 許容モーメント荷重 (N・m) ４０ ６０ 

6. 出力軸慣性モーメント (kg･m2) ０．００５７５ ０．００６９５ ０．０３４５０ ０．０４８３０ 

7. 許容負荷慣性モーメント (kg･m2) ０．３ ０．４ ０．６ ０．９ 

8. 出力軸の振れ (mm) ０．０３ 

9. 出力軸の面振れ (mm) ０．０３ 

10. 出力軸摩擦トルク (N･m) ０．４ ３．０ 

11. 質 量 (kg) ４．７ ５．８ １３．０ １７．０ 

12. レゾルバ分解能 (P/rev) ５４０６７２ 

13. 割出し精度 (秒) ±１５ 

14. 繰返し精度 (秒) ±５ 

15. 絶 縁 

絶縁階級 ： Ｆ種 

絶縁耐圧 ： ＡＣ１５００Ｖ１分間 

絶縁抵抗 ： １０ＭΩ以上（ＤＣ５００Ｖ） 

16. 周囲温度、湿度 
使用時 ：   ０～４５℃, ２０～８５％RH 結露無きこと 

保存時 ：－２０～８０℃, ２０～９０％RH 結露無きこと 

17. 保 護 ＩＰ２０ 

（注） 最高回転速度１５０ｒｐｍは、特注対応です。 
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3) ＡＸ３０００シリーズ【S】 

コンパクト設計で省スペースのシリーズです。 

 

 

【S】 表１４．３ アクチュエータ仕様 

項     目 ＡＸ３０２２ ＡＸ３０４５ ＡＸ３０７５ 

1. 連続出力トルク (N･m) ７ １５ ２５ 

2. 最大出力トルク (N･m) ２２ ４５ ７５ 

3. 最高回転速度 (rpm) １００（１５０） （注） １００ 

4. 許容アキシャル荷重 (N) ６００ ２２００ 

5. 許容ラジアル荷重 (N) １０００ ４０００ 

6. 許容モーメント荷重 (N・m) １９ ３８ ７０ 

7. 出力軸慣性モーメント (kg･m2) ０．０１１０ ０．０１７０ ０．０７００ 

8. 許容負荷慣性モーメント (kg･m2) ０．６ ０．９ ４．０ 

9. 出力軸の振れ (mm) ０．０３ 

10. 出力軸の面振れ (mm) ０．０５ 

11. 出力軸摩擦トルク (N･m) ２．５ １０．０ 

12. 質 量 (kg) １２．０ １６．０ ３０．０ 

13. レゾルバ分解能 (P/rev) ５４０６７２ 

14. 割出し精度 (秒) ±３０ 

15. 繰返し精度 (秒) ±５ 

16. 絶 縁 

絶縁階級 ： Ｆ種 

絶縁耐圧 ： ＡＣ１５００Ｖ１分間 

絶縁抵抗 ： １０ＭΩ以上（ＤＣ５００Ｖ） 

17. 周囲温度、湿度 
使用時 ：   ０～４５℃, ２０～８５％RH 結露無きこと 

保存時 ：－２０～８０℃, ２０～９０％RH 結露無きこと 

18. 保 護 ＩＰ２０ 

（注） 最高回転速度１５０ｒｐｍは、特注対応です。 
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4) ＡＸ４０００シリーズ【S】 

中空径が大きく、ケーブル配線、配管に便利。 

機種、オプションも豊富なシリーズです。 

 

【S】 表１４．４ アクチュエータ仕様 

項     目 ＡＸ４００９ ＡＸ４０２２ ＡＸ４０４５ ＡＸ４０７５ 

1. 連続出力トルク (N･m) ３ ７ １５ ２５ 

2. 最大出力トルク (N･m) ９ ２２ ４５ ７５ 

3. 最高回転速度 (rpm) １００（１５０） （注） １００ 

4. 許容アキシャル荷重 (N) ８００ ３７００ ２００００ 

5. 許容モーメント荷重 (N・m) ４０ ６０ ８０ ２００ 

6. 出力軸慣性モーメント (kg･m2) ０.００９０ ０．０２０６ ０．０２６８ ０．１４９０ 

7. 許容負荷慣性モーメント (kg･m2) ０.３５ ０．６ ０．９ ５．０ 

8. 出力軸の振れ (mm) ０．０３ 

9. 出力軸の面振れ (mm) ０．０５ 

10. 出力軸摩擦トルク (N･m) ０．８ ３．５ １０．０ 

11. 質 量 (kg) ５.５ １２．３ １５．０ ３６．０ 

12. レゾルバ分解能 (P/rev) ５４０６７２ 

13. 割出し精度 (秒) ±３０ 

14. 繰返し精度 (秒) ±５ 

15. 絶 縁 

絶縁階級 ： Ｆ種 

絶縁耐圧 ： ＡＣ１５００Ｖ１分間 

絶縁抵抗 ： １０ＭΩ以上（ＤＣ５００Ｖ） 

16. 周囲温度、湿度 
使用時 ：   ０～４５℃, ２０～８５％RH 結露無きこと 

保存時 ：－２０～８０℃, ２０～９０％RH 結露無きこと 

17. 保 護 ＩＰ２０ 

（注） 最高回転速度１５０ｒｐｍは、特注対応です。 
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【S】 表１４．５ 電磁ブレーキ（オプション）仕様 

対応機種 ＡＸ４０２２・ＡＸ４０４５ ＡＸ４０７５ 

1. 種 類 ノンバックラッシュ乾式無励磁作動型 

2. 定格電圧  ＤＣ２４Ｖ 

3. 電源容量 ３０Ｗ ５５Ｗ 

4. 定格電流 １．２５Ａ ２．３Ａ 

5. 静摩擦トルク ３５Ｎ･ｍ ２００Ｎ･ｍ 

6. アマチュア釈放時間（ブレーキＯＮ） ５０ｍｓｅｃ以下 ５０ｍｓｅｃ以下 

7. アマチュア吸引時間（ブレーキＯＦＦ） １５０ｍｓｅｃ以下 ２５０ｍｓｅｃ以下 

8. 保持精度 ４５分以内 

9. 最大使用頻度 ６０回/分 ４０回/分 

 

 

 

 

 

z 出力軸回転時、電磁ブレーキのディスクと固定部による 

擦過音を発生することがあります。 

z 電磁ブレーキ作動時にアマチュアが電磁ブレーキ固定部に 

接触し、音が発生します。 

z ブレーキ解除後の移動では上記アマチュア吸引時間により 

パラメータのディレイ時間を変更して頂く必要があります。 

z ノンバックラッシュ式ではありますが、回転方向に荷重を受け

ると定位置保持は困難となります。 

z オプション電磁ブレーキは、出力軸停止時の保持剛性を高め

るためのものです。 

回転中の出力軸を制動、停止する用途には使用しないでくだ

さい。 

その他の注意事項は ３．２）．（４） をご覧ください。

 

 

 

注意 :！ 
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5) ＡＸ５０００シリーズ【S】 

空圧ブレーキを内蔵し、停止時出力軸をクランプするため、停止後に荷重が加わる作業に最適なシリーズ

です。 

 

【S】 表１４．６ アクチュエータ仕様 

項     目 ＡＸ５０２２ ＡＸ５０４５ ＡＸ５０７５ 

1. 連続出力トルク (N･m) ７ １５ ２５ 

2. 最大出力トルク (N･m) ２２ ４５ ７５ 

3. 最高回転速度 (rpm) １００（１５０） （注） １００ 

4. 許容アキシャル荷重 (N) ６００ ２２００ 

5. 許容ラジアル荷重 (N) １０００ ４０００ 

6. 許容モーメント荷重 (N・m) １９ ３８ ７０ 

7. 出力軸慣性モーメント (kg･m2) ０．００５６２ ０．００８５０ ０．０４０３０ 

8. 許容負荷慣性モーメント (kg･m2) ０．６ ０．９ ４．０ 

9. 出力軸の振れ (mm) ０．０１ 

10. 出力軸の面振れ (mm) ０．０１ 

11. 出力軸摩擦トルク (N･m) ２．０ ８．０ 

12. ブレーキトルク (N･m) ４５ １５０ 

13. ブレーキ応答時間 (秒) ０．１ ０．１５ 

14. 質 量 (kg) １６．０ ２０．０ ４０．０ 

15. レゾルバ分解能 (P/rev) ５４０６７２ 

16. 割出し精度 (秒) ±１５ 

17. 繰返し精度 (秒) ±５ 

18. 絶 縁 

絶縁階級 ： Ｆ種 

絶縁耐圧 ： ＡＣ１５００Ｖ１分間 

絶縁抵抗 ： １０ＭΩ以上（ＤＣ５００Ｖ） 

19. 周囲温度、湿度 
使用時 ：   ０～４５℃, ２０～８５％RH 結露無きこと 

保存時 ：－２０～８０℃, ２０～９０％RH 結露無きこと 

20. 保 護 ＩＰ２０ 

（注） 最高回転速度１５０ｒｐｍは、特注対応です。  
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z ブレーキトルクは、エア圧力 ０．５MPa の値です。 

ブレーキは、エア加圧によるクランプ／バネ力による解除の 

構造です。 

z 内蔵ブレーキは、出力軸停止時の保持剛性を高めるための 

ものです。 

回転中の出力軸を制動、停止する用途には使用しないでくだ

さい。 

その他の注意事項は ２．６） をご覧ください。

 

注意 :！ 
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6) ＡＸ８０００シリーズ【S】 

水滴のかかる環境や粉塵の多い環境の中での回転位置決め装置に最適なシリーズです。 

 

【S】 表１４．７ アクチュエータ仕様 

項     目 ＡＸ８０４５ ＡＸ８０７０ 

1. 連続出力トルク (N･m) １５ ２３ 

2. 最大出力トルク (N･m) ４５ ７０ 

3. 最高回転速度 (rpm) １００（１５０） （注） １００ 

4. 許容アキシャル荷重 (N) １２００ ２２００ 

5. 許容ラジアル荷重 (N) １７００ ４０００ 

6. 許容モーメント荷重 (N・m) ３８ ７３ 

7. 出力軸慣性モーメント (kg･m2) ０．０３３０ ０．１５４０ 

8. 許容負荷慣性モーメント (kg･m2) ０．９ ４．０ 

9. 出力軸摩擦トルク (N･m) ３．０ １０．０ 

10. ブレーキトルク (N･m) ８０ ２１０ 

11. ブレーキ応答時間 (秒) ０．１３ ０．２０ 

12. 質 量 (kg) ３５．０ ８０．０ 

13. レゾルバ分解能 (P/rev) ５４０６７２ 

14. 割出し精度 (秒) ±１５ 

15. 繰返し精度 (秒) ±５ 

16. 絶 縁 

絶縁階級 ： Ｆ種 

絶縁耐圧 ： ＡＣ１５００Ｖ１分間 

絶縁抵抗 ： １０ＭΩ以上（ＤＣ５００Ｖ） 

17. 周囲温度、湿度 
使用時 ：   ０～４５℃, ２０～８５％RH 結露無きこと 

保存時 ：－２０～８０℃, ２０～９０％RH 結露無きこと 

18. 保 護 ＩＰ６５（ＩＥＣ６０５２９）， ＩＰ５５（ＩＥＣ６００３４－５） 

（注） 最高回転速度１５０ｒｐｍは、特注対応です。  
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【S】 表１４．８ アクチュエータ検査規格 

項     目 ＡＸ８０４５ ＡＸ８０７０ 

1. テーブル上面の真直度 (mm) ０．０１５ 

2. テーブル上面の面振れ (mm) ０．０１５ 

3. テーブル上面と 

ハウジング底面との平行度 (mm) 
０．０２ 

4. テーブル上面と 

ハウジング側面との直角度 (mm) 
０．０２ 

5. テーブル主軸穴の振れ (mm) ０．０１５ 
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z ドライバ，ハンディターミナル，対話ターミナルは、防水処理を

施しておりません。 

水や油のかかる環境でご使用になる場合には、防水対策を

実施してください。 

また、アクチュエータに防錆処理は施してありません｡ 

z 防水性を高める必要がある場合は、本体にエアパージ用継手

を取付け、ブレーキと同質の低圧エア（０．０５MPa）をモータ内

部に供給してください。 

外部に漏れるエアの量によっては、異音が発生する場合があ

ります。 

支障がある場合は、エア圧を下げてご使用ください。 

z 内蔵エアブレーキ用サイレンサ部は防水構造となっておりま

せん｡ 

直接液体がかからないようにしてください。 

z シール部材質にＮＢＲ（ニトリルゴム）を採用しているため、 

液体の種類によっては、シール部の性能・寿命を著しく低下さ

せる場合があります。 

また、アクチュエータ材質は、鋼材（出力軸），鋳鉄（ハウジン

グ）で防錆処理は施しておりません。 

防錆処理が必要な場合にも、ご相談ください。 

z ＡＸ８０００シリーズをサーキュラテーブルとしてご使用の場合

（出力軸に取付けたワークを加工する場合）には、加工時に必

ずブレーキを作動させてください。 

ただし、加工は軽切削加工にかぎります。 

z アクチュエータは軽切削加工を行うことを前提に設計されてお

ります。 

切削抵抗が大きい重切削加工を行うと、振動が発生すること

があります。 

z アブソデックスを回転させながらワークを加工する用途には使

用できません。 

z 内蔵エアブレーキは、出力軸停止時の保持剛性を高めるため

のものです。 

回転中の出力軸を制動，停止する用途には使用しないでくだ

さい。 

z ブレーキトルクは、エア圧力 ０．５MPa 時の値です。 

ブレーキは、エア加圧によるクランプ／バネ力による解除の 

構造です。 

注意 :！ 
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7) ＡＸ２０００Ｇシリーズ【GS】 

小径でコンパクト。 

アクチュエータとドライバに互換機能があり、保守・管理が容易なシリーズです。 

 

【GS】 表１４．９ アクチュエータ仕様 

項     目 ＡＸ２００６Ｇ ＡＸ２０１２Ｇ ＡＸ２０１８Ｇ 

1. 連続出力トルク (N･m) ２ ４ ６ 

2. 最大出力トルク (N･m) ６ １２ １８ 

3. 最高回転速度 (rpm) ３００ （注） 

4. 許容アキシャル荷重 (N) １０００ 

5. 許容モーメント荷重 (N・m) ４０ 

6. 出力軸慣性モーメント (kg･m2) ０．００５７５ ０．００６９５ ０．００９１０ 

7. 許容負荷慣性モーメント (kg･m2) ０．３ ０．４ ０．５ 

8. 出力軸の振れ (mm) ０．０３ 

9. 出力軸の面振れ (mm) ０．０３ 

10. 出力軸摩擦トルク (N･m) ０．６ （注１） ０．７ 

11. 質 量 (kg) ４．７ ５．８ ７．５ 

12. レゾルバ分解能 (P/rev) ５４０６７２ 

13. 割出し精度 (秒) ±３０ （注） 

14. 繰返し精度 (秒) ±５ 

15. 絶 縁 

絶縁階級 ： Ｆ種 

絶縁耐圧 ： ＡＣ１５００Ｖ１分間 

絶縁抵抗 ： １０ＭΩ以上（ＤＣ５００Ｖ） 

16. 周囲温度、湿度 
使用時 ：   ０～４５℃, ２０～８５％RH 結露無きこと 

保存時 ：－２０～８０℃, ２０～９０％RH 結露無きこと 

17. 保 護 ＩＰ２０ 

（注） Sタイプとは異なります。 
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8) ＡＸ４０００Ｇシリーズ【GS】 

アクチュエータとドライバに互換機能があり、保守・管理が容易なシリーズです。 

 

 

【GS】 表１４．１０ アクチュエータ仕様 

項     目 ＡＸ４０２２Ｇ ＡＸ４０４５Ｇ ＡＸ４０７５Ｇ 

1. 連続出力トルク (N･m) ７ １５ ２５ 

2. 最大出力トルク (N･m) ２２ ４５ ７５ 

3. 最高回転速度 (rpm) ２４０ （注） １４０ （注） 

4. 許容アキシャル荷重 (N) ３７００ ２００００ 

5. 許容モーメント荷重 (N・m) ６０ ８０ ２００ 

6. 出力軸慣性モーメント (kg･m2) ０．０２０６ ０．０２６８ ０．１４９０ 

7. 許容負荷慣性モーメント (kg･m2) ０．６ ０．９ ５．０ 

8. 出力軸の振れ (mm) ０．０３ 

9. 出力軸の面振れ (mm) ０．０５ 

10. 出力軸摩擦トルク (N･m) ３．５ １０．０ 

11. 質 量 (kg) １２．３ １５．０ ３６．０ 

12. レゾルバ分解能 (P/rev) ５４０６７２ 

13. 割出し精度 (秒) ±３０ 

14. 繰返し精度 (秒) ±５ 

15. 絶 縁 

絶縁階級 ： Ｆ種 

絶縁耐圧 ： ＡＣ１５００Ｖ１分間 

絶縁抵抗 ： １０ＭΩ以上（ＤＣ５００Ｖ） 

16. 周囲温度、湿度 
使用時 ：   ０～４５℃, ２０～８５％RH 結露無きこと 

保存時 ：－２０～８０℃, ２０～９０％RH 結露無きこと 

17. 保 護 ＩＰ２０ 

（注） Sタイプとは異なります。 
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【GS】 表１４．１１ 電磁ブレーキ（オプション）仕様 

対応機種 ＡＸ４０２２Ｇ・ＡＸ４０４５Ｇ ＡＸ４０７５Ｇ 

1. 種 類 ノンバックラッシュ乾式無励磁作動型 

2. 定格電圧 ＤＣ２４Ｖ 

3. 電源容量 ３０Ｗ ５５Ｗ 

4. 定格電流 １．２５Ａ ２．３Ａ 

5. 静摩擦トルク ３５Ｎ･ｍ ２００Ｎ･ｍ 

6. アマチュア釈放時間（ブレーキＯＮ） ５０ｍｓｅｃ以下 ５０ｍｓｅｃ以下 

7. アマチュア吸引時間（ブレーキＯＦＦ） １５０ｍｓｅｃ以下 ２５０ｍｓｅｃ以下 

8. 保持精度 ４５分以内 

9. 最大使用頻度 ６０回/分 ４０回/分 

 

 

 

 

 

z 出力軸回転時、電磁ブレーキのディスクと固定部による 

擦過音を発生することがあります。 

z 電磁ブレーキ作動時にアマチュアが電磁ブレーキ固定部に 

接触し、音が発生します。 

z ブレーキＯＦＦ後の移動では上記アマチュア吸引時間により 

パラメータのディレイ時間を変更して頂く必要があります。 

z ノンバックラッシュ式ではありますが、回転方向に荷重をうけま

すと定位置保持は困難となります。 

z オプション電磁ブレーキは、出力軸停止時の保持剛性を高め

るためのものです。 

回転中の出力軸を制動、停止する用途には使用しないでくだ

さい。 

その他の注意事項は ３．２）．（４） をご覧ください。

 

 

z アクチュエータの外形寸法、取付け寸法についてはカタログをご覧ください。 

 

 

注意 :！ 



 

[SMB-31] 

― 14-14 ― 

アクチュエータ
仕様 

１４ 

--- MEMO --- 
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１５. ドライバ仕様 

1) 一般仕様 

表１５．１ ドライバ一般仕様 

項   目 内          容 

1. 電 源 電 圧 
① ＡＣ２００Ｖ－１０％～ＡＣ２３０Ｖ＋１０％、三相（標準） 

② ＡＣ１００Ｖ－１０％～ＡＣ１１５Ｖ＋１０％、単相（Ｊ１オプション） 

2. 構 造 ドライバ，コントローラ 一体型 （開放型） 

3. 環 境 

使用周囲温度 ：０～５０℃  

湿度 ：２０～９０％ＲＨ（結露無きこと） 

保存温度 ：－２０～８０℃ 

4. 雰 囲 気 腐食性ガス、塵埃なきこと 

5. 耐 ノ イ ズ １０００Ｖ（Ｐ－Ｐ），パルス幅 １μsec，立上がり １nsec 

6. 耐 振 動 ０．５Ｇ 

7. 標 高 動作時：標高１０００ｍ以下、輸送時：標高３２６５ｍ以下 

8. 質 量 約２ｋｇ 

9. 保 護 ＩＰ００ 
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2) 性能仕様 

【S】 表１５．２ Ｓタイプドライバ性能仕様 

項   目 内          容 

1. 制 御 軸 数 １軸，５４０６７２ パルス／１回転 （名称 Ａ軸） 

2. 角 度 設 定 単 位 度，パルス，割出数 

3. 角 度 最 小 設 定 単 位 ０．００１゜，１パルス（＝約2.4秒[0.00067度]） 

4. 速 度 設 定 単 位 秒，ｒｐｍ 

5. 速 度 設 定 範 囲 
０．０１～１００秒， 

０．０１～１００ｒｐｍ（１５０ｒｐｍ）（注） 

6. 割 出 数 １～２５５ 

7. 最 大 指 令 値 ７桁数値入力 ±９９９９９９９ 

8. タ イ マ ０．０１秒～９９．９９秒 

9. プ ロ グ ラ ム 言 語 ＮＣ言語 

10. プ ロ グ ラ ミ ン グ 方 法 
対話ターミナル、パソコン等により 

ＲＳ－２３２Ｃポートを通じてデータを設定する。 

11. 運 転 モ ー ド 
自動，ＭＤＩ，ジョグ，シングルブロック，サーボＯＦＦ 

パルス列入力モード 

12. 座 標 アブソリュート，インクレメンタル 

５  種  類 

13. 加 速 度 曲 線 変形正弦（ＭＳ），変形等速（ＭＣ、ＭＣ２）， 

変形台形（ＭＴ），トラペクロイド（ＴＲ） 

14. ス テ ー タ ス 表 示 ＬＥＤによる電源パワー表示 

15. ア ラ ー ム 表 示 ７セグメントＬＥＤによる表示 

16. 通信インターフェース ＲＳ－２３２Ｃ準拠 

入    力 

原点復帰指令，リセット，起動，停止，連続回転停止， 

非常停止，アンサ，プログラム番号選択，ブレーキ解除， 

プログラム番号設定，パルス列入力 

出    力 
17. Ｉ／Ｏ 

アラーム１・２，位置決め完了，インポジション，起動入力待ち， 

Ｍコード８点，インデックス途中１（Ｚ相出力）・インデックス途中２， 

タイミング，Ｍコードストローブ、分割位置ストローブ 

18. プ ロ グ ラ ム 容 量 約６０００文字（２５６本） 

19. 電 子 サ ー マ ル アクチュエータの過熱保護 

（注） 速度設定範囲はアクチュエータにより異なります｡１４．アクチュエータ仕様 をご覧ください｡ 

また、１５０ｒｐｍ仕様は、５０Ｎ・ｍ以下の機種で特注対応します。 
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【GS】 表１５．３ ＧＳタイプドライバ性能仕様 

項   目 内          容 

1. 制 御 軸 数 １軸，５４０６７２ パルス／１回転 （名称 Ａ軸） 

2. 角 度 設 定 単 位 度，パルス，割出数 

3. 角 度 最 小 設 定 単 位 ０．００１゜，１パルス（＝約2.4秒[0.00067度]） 

4. 速 度 設 定 単 位 秒，ｒｐｍ 

5. 速 度 設 定 範 囲 
０．０１～１００秒， 

０．０１～３００ｒｐｍ（注） 

6. 割 出 数 １～２５５ 

7. 最 大 指 令 値 ７桁数値入力 ±９９９９９９９ 

8. タ イ マ ０．０１秒～９９．９９秒 

9. プ ロ グ ラ ム 言 語 ＮＣ言語 

10. プ ロ グ ラ ミ ン グ 方 法 
対話ターミナル、パソコン等により 

ＲＳ－２３２Ｃポートを通じてデータを設定する。 

11. 運 転 モ ー ド 
自動，ＭＤＩ，ジョグ，シングルブロック，サーボＯＦＦ 

パルス列入力モード 

12. 座 標 アブソリュート，インクレメンタル 

５  種  類 

13. 加 速 度 曲 線 変形正弦（ＭＳ），変形等速（ＭＣ、ＭＣ２）， 

変形台形（ＭＴ），トラペクロイド（ＴＲ） 

14. ス テ ー タ ス 表 示 ＬＥＤによる電源パワー表示 

15. ア ラ ー ム 表 示 ７セグメントＬＥＤによる表示 

16. 通信インターフェース ＲＳ－２３２Ｃ準拠 

入    力 

原点復帰指令，リセット，起動，停止，連続回転停止， 

非常停止，アンサ，プログラム番号選択，ブレーキ解除， 

プログラム番号設定，パルス列入力 

出    力 
17. Ｉ／Ｏ 

アラーム１・２，位置決め完了，インポジション，起動入力待ち， 

Ｍコード８点，インデックス途中１（Ｚ相出力）・インデックス途中２， 

タイミング，Ｍコードストローブ、分割位置ストローブ 

18. プ ロ グ ラ ム 容 量 約６０００文字（２５６本） 

19. 電 子 サ ー マ ル アクチュエータの過熱保護 

（注） 速度設定範囲はアクチュエータにより異なります｡１４．アクチュエータ仕様 をご覧ください｡ 
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z 主電源が三相２００Ｖ仕様のドライバは、最大出力トルクが５０N･m以下の機種では単相２００Ｖでもご使用

になれます。 

z ドライバ内では、アナロググランド，デジタルグランドとフレームグランドが短絡されています。 

z プログラムおよびパラメータの書き換え可能回数は、１０万回です。 

z ドライバの外形寸法、取付け寸法については、カタログをご覧ください。 

z 最高回転速度は機種によって異なるため、１４．アクチュエータ仕様 をご覧ください。 

z ＮＣプログラムは、内部で中間コードに置き換えているため、入力できる文字数は一定ではありません。 

詳細は、６．プログラム をご覧ください。 
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3) Ｉ／Ｏ信号仕様 

シーケンサと接続するコネクタ（ＣＮ３）のＩ／Ｏピン配置と信号名称については 

５．Ｉ／Ｏの使い方 、接続方法については ３．システム構成と配線 をご覧ください。 

 

 

4) ＲＳ－２３２Ｃ信号仕様 

(1) 通信仕様 

 表１５．４ ＲＳ－２３２Ｃ通信仕様 

項   目 仕          様 

① ボーレート ９６００ボー（固定） 

② キャラクタ長 ７ビット 

③ パリティ ＯＤＤ 

④ ストップビット １ビット 

⑤ Ｘパラメータ ＸＯＮ 

 

(2) ＣＮ１ピン配置 

 表１５．５ ＣＮ１ピン配置 

ピン番号 信号名称 

１ Ｔ Ｘ Ｄ 

２ Ｒ Ｘ Ｄ 

３ Ｎ  Ｃ 

５ ＦＧＮＤ 

６ Ｎ  Ｃ 

７ Ｎ  Ｃ 

８ ＤＧＮＤ 

９ Ｎ  Ｃ 

Ｄｓｕｂ９ピン 



 

[SMB-31] 

― 15-6 ― 

ドライバ 
仕様 

１５ 

--- MEMO --- 
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付表１ プログラムチャート 

（  ／  ） 

機械名：                                 形 番 ： ＡＸ                  

機構名：                                 シリアルＮｏ．                     

プログラム

番号 

ブロック

番号 
ＮＣコード 備     考 
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付表２ パラメータ記録表（１／３） 

 

機械名：                                 形 番 ： ＡＸ                  

機構名：                                 シリアルＮｏ．                     

ＰＲＭ

番号 
内     容 設定範囲 初期値 設定値控 単位 

１ 
カム曲線 

１：ＭＳ，２：ＭＣ，３：ＭＴ，４：ＴＲ，５：ＭＣ２
1～5 1   

２ ＭＣ２曲線の加減速時間 0.01～ 50.0 1.0  秒 

３ 原点オフセット量 
-540672 

～540671
0  パルス

４ 
原点復帰方向 

１：ＣＷ，２：ＣＣＷ 
1～2 1   

５ 原点復帰速度 1～100 2.0  ｒｐｍ 

６ 原点復帰の加減速時間 0.1～1.0 0.1  秒 

７ 
原点復帰停止 

１：停止，２：無効 
1～2 2   

８ ソフトリミット 座標Ａ （＋方向） 
-9999998 

～9999999
9999999  パルス

９ ソフトリミット 座標Ｂ （－方向） 
-9999999 

～9999998
-9999999  パルス

１０ 
ソフトリミットの有効，無効 

１：有効，２：無効 
1～2 2   

１１ アンサ無し時間 1～100, 999 60  秒 

１２ 
Ｍアンサの必要，不要 

１：必要，２：不要 
1～2 2   

１３ 
位置決め，原点復帰完了時のアンサ入力 

１：必要，２：不要 
1～2 2   

１４ ＪＯＧ速度 0.01～100 2.0  ｒｐｍ 

１５ ＪＯＧ加減速時間 0.1～1.0 1.0  秒 

１６ インポジション範囲 1～10000 2000  パルス

１７ インポジションサンプリング回数 1～2000 1  回 

１９ 位置偏差量上限値 1～540672 10000  パルス
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付表２ パラメータ記録表（２／３） 

 

機械名：                                 形 番 ： ＡＸ                  

機構名：                                 シリアルＮｏ．                     

ＰＲＭ

番号 
内     容 設定範囲 初期値 設定値控 単位 

【S】 1～3064 1982 

2883 

4886 

２０ 速度オーバリミット 

【GS】 1～5947 

5947 

 パルス

２１ 非常停止時の減速レート 1～180 2  ｐ／ｍｓ２

２２ 非常停止サーボＯＦＦのディレイ時間 0～2000 1000  msec 

２３ 

非常停止入力 

１：停止後サーボＯＮ状態を維持 

２：無効 

３：停止後サーボＯＦＦする 

1～3 2   

２６ 
ＮＣプログラム出力（自動運転中） 

１：出力しない，２：出力する 
1～2 1   

AX4075 250 
２７ ブレーキ出力後のディレイ時間 

0～ 

1000
その他 100 

 msec 

２８ 
ブレーキイニシャル状態 

１：作動，２：解除 
1～2 2   

２９ 

電源投入時のモード設定 

１：自動運転モード 

２：シングルブロックモード 

６：パルス列入力モード 

1, 2, 6 1   

３０ タイミング出力進み 0～99 0  ％ 

３１ タイミング出力幅 1～200 20  msec 

３２ 
タイミング出力 

１：出力する，２：出力しない 
1～2 1   

３３ インデックス途中出力１ 0～99 0  ％ 

３４ インデックス途中出力２ 0～99 0  ％ 

３５ 
パルスレート変更 

１：１倍，２：２倍，３：４倍，４：８倍，５：１６倍
1～5 1   

３６ 

Ｉ／Ｏプログラム番号選択方式の切替え 

１：４ビット２回（ＢＣＤ） 

２：４ビット２回（バイナリ） 

３：５ビット１回（バイナリ） 

1～3 1   
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付表２ パラメータ記録表（３／３） 

 

機械名：                                 形 番 ： ＡＸ                  

機構名：                                 シリアルＮｏ．                     

ＰＲＭ

番号 
内     容 設定範囲 初期値 設定値控 単位 

３７ 等分割指定の分割位置範囲幅 1～270336 1500  パルス

３８ 

等分割指定時の回転方向 

１：ＣＷ，２：ＣＣＷ，３：近回り 

４：分割位置近傍範囲外でアラームＣ 

1～4 3   

３９ トルク制限 1～100 100  ％ 

４２ パルス列入力 1～4 1   

４５ 電源投入時の座標認識範囲 0～５40671 270335  パルス

４６ 原点位置出力（Ｚ相出力）範囲 0～10000 2000  パルス

６２ ローパスフィルタ１のカットＯＦＦ周波数 10～500 200  Ｈｚ 

６３ ローパスフィルタ２のカットＯＦＦ周波数 10～500 500  Ｈｚ 

６４ ノッチフィルタ１のカットＯＦＦ周波数 10～500 500  Ｈｚ 

６５ ノッチフィルタ２のカットＯＦＦ周波数 10～500 500  Ｈｚ 

６６ フィルタスイッチ 0～15 1   

６７ 積分リミッタ 1～540672 100000  パルス

７０ ノッチフィルタ１用Ｑ値 0.1～9.9 1   

７１ ノッチフィルタ２用Ｑ値 0.1～9.9 1   

８０ 積分ゲイン 0.0～ 32.0 0.0  － 

８１ 比例ゲイン 0.0～ 256.0 0.0  － 

８２ 微分ゲイン 0.0～2048.0 0.0  － 

８３ オートチューニングコマンド １～9 0  － 

８７ オートチューニングトルク 0～8192 500,1000  － 

８８ オートチューニング測定開始速度 0～1000 100  Pls/ms

８９ オートチューニング測定終了速度 0～1000 700  Pls/ms
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