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安全にご使用いただくために 

 

ご使用いただく上で間違った取扱いを行ないますと、商品の性能が十分達成できなかったり、大きな事

故につながる場合があります。 

事故発生がないようにするためにも必ず取扱説明書をよくお読みいただき内容を十分ご理解の上、正し

くお使いください。 

尚、不明な点がございましたら、弊社へお問合せください。 

 

 

 

 

 

株式会社 TAIYO 

〒533-0002 

大阪府大阪市東淀川区北江口 1-1-1 

URL: http://www.taiyo-ltd.co.jp 
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このたびは、弊社の「ｺﾝﾄﾛｰﾙﾕﾆｯﾄ PQCS3 ｼﾘｰｽﾞ」をお選びくださいまして、誠にありがとうございま

す。 

 ご使用いただく上で間違った取扱を行いますと、商品の性能が十分達成できなかったり、大きな事故

につながる場合もあります。事故発生がないようにするためにも必ずこの取扱説明書を熟読し、内容を

十分理解の上、取り扱って下さい。 

 尚、不明な点がございましたら、弊社へお問い合わせください。 

 このたびは、弊社の「ｺﾝﾄﾛｰﾙﾕﾆｯﾄ PQCS3 ｼﾘｰｽﾞ」をお選びくださいまして、誠にありがとうござい

ます。 

● 一般的な注意事項 

・始業または操作時には、当製品の機能及び性能が正常に動作していることを確認してからご使用くだ

さい。 

・当製品が万一故障した場合、他の損害を防止するための十分な安全対策を施してご使用ください。 

・仕様に示された規格以外での使用、または改造された製品については、機能及び性能の保証はできか

ねますのでご留意ください。 

・当製品を他の機器と組み合わせてご使用になる場合、使用条件、環境などにより、機能及び性能が満

足できない場合がありますので、十分ご検討のうえご使用ください。 

 

安全にご使用いただくために 

１．はじめに 

 商品をご使用する上で間違った取扱を行いますと、商品の性能が十分達成できなかったり、大きな事

故につながったりします。 

商品を末永く、安全にご使用いただくために、取扱説明書に従った正しい使い方をしてください。 

 また、この取扱説明書は商品をご使用する上で重要な書類ですので、大切に保管してください。 

２．安全にご使用いただくために 

２－１ ご使用前に 

２－１－１ 安全確保のために 

 据付け・運転・保守・点検の前には、必ずこの説明書とその他の付属書類をすべて熟読してからご使

用ください。 

２－１－２ 危険防止のために 

 この説明書では、いずれも重要な内容を記載しておりますので必ずお守りくださるようお願いいたし

ます。 

２－１－３ 免責事項 

 この取扱説明書に従った正しい使い方をしてください。記載事項を厳守しなかったり不当な使い方を

しますと、商品を破損 

したり周りの機械の破損、人身事故につながることもあります。この場合の損害等についての責任は負

いかねます。 
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２－２ 取扱上の注意 

 本製品は、一般環境での使用を前提に設計されております。防爆仕様ではありませんので、可燃性・

爆発性ガス等の爆発の 

危険性がある場所で使用しないでください。 

（１）内部には手を触れないでください。感電または、けがの恐れがあります。 

（２）アース線は、必ず接地してください。感電の恐れがあります。 

（３）移動・配線・保守・点検作業を行う際は必ず電源を切り、作業を行ってください。 

（４）水のかかる場所や可燃物の傍では絶対に使用しないでください。火災・故障の原因となります。 

（５）信号線は他の動力線と同一配線内に配線しないでください。動力線からの誘導電流で誤動作を起

こすことがあります。 

動力線と別系統で配線してください。 

 

 

● 下記の場所を避けて設置してください 

・直射日光の当たる場所、周囲温度が０～５０℃の範囲を越える場所 

・温度変化が急激で結露するような場所 

・腐食性ガスや可燃性ガスのある場所 

・直接振動や衝撃が伝わるような場所・水、油、薬品などの飛沫がある場所 

・ﾉｲｽﾞの影響を受けやすい場所 
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1. 各部名称 

1-1. ﾌﾛﾝﾄﾊﾟﾈﾙ 

○表示部 

 操作 BOX で、５桁の 7seg 表示を行います。 

○ﾗﾝﾌﾟ部 

 POWER/ ERROR ：電源 ON 時、緑に点灯します。 

：異常発生時、赤に点灯します。 

 OK/ NG：未使用 

○ｽｲｯﾁ部 

 左から、RESET、WRITE、▲、▼、PRESET ボタンになります。 

RESET：ﾘｾｯﾄｷｰ 

 WRITE：ﾗｲﾄｷｰ 

 ▲：ｱｯﾌﾟｷｰ 

 ▼：ﾀﾞｳﾝｷｰ 

 PRESET：ﾌﾟﾘｾｯﾄｷｰ 

 

○ｺﾈｸﾀ部 

 DC24VIN  ：DC24V 電源 

 SERVO  ：サーボ IF ケーブル 

 ANALOG INPUT ：測長ｾﾝｻ 

：圧力ｾﾝｻ 

：ロードセル 

 SAM10  ：高精度測長ｾﾝｻ 

 DIGITAL I/O  ：標準 IO 

NETWORK  ：CC-LINK 

 

 

 

 

 

 

 

備考）コネクタは「2. 配線」 参照の事。 
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1-2. 外形寸法 

 

外形図 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

・据付は重量に耐えうる所に取り付けてください。 

・指定した環境条件の範囲内で使用してください。 

・内部にﾈｼﾞ・金属片などの導電性異物や油などの可燃性異物が混入しないようにしてください。 

・吸排気口をふさがないでください。 

・精密機器なので、落下させたり、強い衝撃を与えないようにしてください。 

 

  

注意 

ｺﾈｸﾀ、ｹｰﾌﾞﾙ接続ｽﾍﾟｰｽ 

80mm 以上 



9 
 

2. 配線 

 

2-1 電源部の配線 (DC24 VIN) 

 
2-2 測長ｾﾝｻの配線(ANALOG INPUT) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ｺﾈｸﾀ型式：B2CF 3.50/04/180LR SN BK BX

3
1

DC24V
0V
PE
NC

1
2
3
4

+24V
COM

D
C
2
4
V
I
N

4
2

測長センサの配線

ｺﾈｸﾀ型式：B2CF 3.50/16/180LR SN BK BX

1
2
3
4
5

シールド
3
5
7

1

11
13
15

9

2
4
6
8
10
12
14
16

A
N
A
L
O
G
 
I
N
P
U
T

24V_OUT
0V_OUT
+AIN_0
-AIN_0
SLD_0

茶

白

灰

桃

ｺﾈｸﾀ型式：B2CF 3.50/16/180LR SN BK BX

1
2
3
4
5

シールド
3
5
7

1

11
13
15

9

2
4
6
8
10
12
14
16

A
N
A
L
O
G
 
I
N
P
U
T

24V_OUT
0V_OUT
+AIN_0
-AIN_0
SLD_0

茶

白

灰

桃

１．バルーフ製センサの場合

２．ＭＴＳ製センサの場合
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2-3 荷重ｾﾝｻの配線(ANALOG INPUT) 

 

  

荷重センサの場合

ｺﾈｸﾀ型式：B2CF 3.50/16/180LR SN BK BX

11
12
13
14
153

5
7

1

11
13
15

9

2
4
6
8
10
12
14
16

A
N
A
L
O
G
 
I
N
P
U
T

EXC+
EXC-
SIG+
SIG-
SLD

EXC+

EXC-

SIG+

SIG-

SLD

１．ロードセル(ANALOG INPUT)の場合

ｺﾈｸﾀ型式：B2CF 3.50/16/180LR SN BK BX

3
5
7

1

11
13
15

9

2
4
6
8
10
12
14
16

A
N
A
L
O
G
 
I
N
P
U
T

6
7
8
9
10

茶

白

シールド

24_VOUT
0_VOUT
+AIN_1
-AIN_1
SLD_1

250Ω抵抗

ｺﾈｸﾀ型式：B2CF 3.50/16/180LR SN BK BX

3
5
7

1

11
13
15

9

2
4
6
8
10
12
14
16

A
N
A
L
O
G
 
I
N
P
U
T

6
7
8
9
10

茶

白

シールド

24_VOUT
0_VOUT
+AIN_1
-AIN_1
SLD_1

+24V

0V

２．エフェクタ　電流出力(4-20mA)の場合　コントローラ電圧仕様

３．エフェクタ　電流出力(4-20mA)の場合　コントローラ電流使用（ＰＱＣＳ２－ＳＣＵ２互換）



11 
 

 

2-4 測長ｾﾝｻの配線(SAM10) 

 

 

2-5 ｻﾝﾃｽﾄ製 SSI 測⻑ｾﾝｻの配線(SSI) 

ｹｰﾌﾞﾙ型式：PQCS2-CV3-##-SS-AS 

 

 

 

 

 

 

 

ｹｰﾌﾞﾙ型式：PQCS2 CL-SE-S-##-## 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

ｺﾈｸﾀ型式：B2CF 3.50/8/180LR SN BK BX

1
2
3
4
53

5
7

1 2
4
6
8

R1
R2
S1
S2
S3

6
7
8

S4
GND

R1

R2

S1

S2

S3

S4

SLD

S
A
M
1
0

1
2
3
4
5

S
E
R
V
O

24V_OUT
0V_OUT
1_IN0
1_IN1
INCOM1

3
5
7

1

9

2
4
6
8
10

7
8
9
10

1_OUT0
1_OUT1

OUT_COM1
1_DA+
1_DA-

6

青
ｼﾘﾝﾀﾞｽｲｯﾁ（原点復帰用）

茶

ｺﾈｸﾀ型式：B2CF 3.50/10/180LR SN BK BX

ｺﾈｸﾀ型式：B2CF 3.50/6/180LR SN BK BX

1
2
3
4
5

+SIG
-SIG
+CLK
-CLK
+24V

3
5

1 2
4
6

S
S
I

60V

灰

桃

黄

緑

茶

白

ｺﾈｸﾀ型式：B2CF 3.50/6/180LR SN BK BX

SSI測長センサ(SSI)の場合

1
2
3
4
5

+SIG
-SIG
+CLK
-CLK
+24V

3
5

1 2
4
6

S
S
I

60V

赤

白

青

緑

茶

黒
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2-6 あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ、ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ間の配線(SERVO) 

安川電機製（PQCS3-SCU 標準仕様） 

 

安川電機製（外部電源仕様（PQCS2-SCU2 互換）） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

ｺﾈｸﾀ型式：B2CF 3.50/10/180LR SN BK BX

1
2
3
4
5

S
E
R
V
O

24V_OUT
0V_OUT
1_IN0
1_IN1
INCOM1

3
5
7

1

9

2
4
6
8
10

7
8
9
10

1_OUT0
1_OUT1

OUT_COM1
1_DA+
1_DA-

6

P24

N24

IN0

OUT0

DOUT

DCOM

PLC

異常ﾘｾｯﾄ RST

31

32

40

44

47

5

6

CN1

DOUT

DCOM

IN0

N24

OUT0

RST

P24

ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ
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三菱電機製 

 

 

注意）使用しない線は、線毎にテープ等で絶縁してください。 

   線をまとめて絶縁しないでください。（線と線が短絡しないようにしてください。） 

 

 

  

1
2
3
4
5

24V_OUT
0V_OUT
1_IN0
1_IN1
INCOM1

7
8
9
10

1_OUT0
1_OUT1

OUT_COM1
1_DA+
1_DA-

6

ALM

VC
LG

SON

DICOM
DOCOM

EMG

ST1

DOCOM

PLC

異常ﾘｾｯﾄ RES

2

CN1

ｻｰﾎﾞｱﾝﾌﾟ

VC

SON
15

17
ST1

18
RES

19
DICOM

20
DICOM

21

ST2

LG
28

DOCOM

DOCOM
47

46

48
ALM

42
EMGS

E
R
V
O

3
5
7

1

9

2
4
6
8
10

ｺﾈｸﾀ型式：B2CF 3.50/10/180LR SN BK BX



14 
 

 

2-7 CC-LINK 接続(NETWORK) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2-8 ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸの配線 

安川電機製 

 

 

  

サーボパック
安川電機

CN1

31

32

40

44

47

6

5

CN2

1_SM
モータケーブル

エンコーダケーブル

DBﾕﾆｯﾄ

ｵﾌﾟｼｮﾝでDBﾕﾆｯﾄを接続する場合(22kW以上)

回生抵抗

5.5kW以上のｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸには外付け回生抵抗を接続してください。

CN115

PQCS3のSERVOｺﾈｸﾀへ

サーボパックとのIO配線を参照ください。

R S T

U
NFB
3P AC200V V

W

PE

MC

L1

L2

L3

L1C

B1 R1L2C

B2 R2
E

DU DU

DV DV

DW DW

DBON DBON

DB24 DB24
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三菱電機製 

 

 

 

  

R S T

NFB
3P AC200V

MC

回生抵抗

11kW以上のｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸには外付け回生抵抗を接続してください。

CN2

1_SM
モータケーブル

エンコーダケーブル

三菱電機
サーボアンプ

P1

P

C
L1

L2

L3

L11

L21
U

V
PE

W

PE

2

CN1

15

17

18

19

20

21

28

47

46

48

42

22

PQCS3のSERVOｺﾈｸﾀへ

サーボパックとのIO配線を参照ください。
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3. 操作 BOX ﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

3-2. ﾓﾆﾀｰﾓｰﾄﾞ参照 

3-1. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞ参照 

[PRESET] ｷｰを押す 

3-9. 状態表示ﾓｰﾄﾞ参照 

3-8. 原点復帰動作ﾓｰﾄﾞ参照 

3-7.table 動作ﾓｰﾄﾞ参照 

3-6. ｼﾞｮｸﾞ動作ﾓｰﾄﾞ参照 

3-5. 出力表示ﾓｰﾄﾞ参照 

3-3. ｴﾗｰ表示ﾓｰﾄﾞ参照 

3-4. 入力表示ﾓｰﾄﾞ参照 

[PRESET] ｷｰを押す 

[PRESET] ｷｰを押す 

[PRESET] ｷｰを押す 

[PRESET] ｷｰを押す 

[PRESET] ｷｰを押す 

[PRESET] ｷｰを押す 

[PRESET] ｷｰを押す 

[PRESET] ｷｰを押す 
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3-1. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞ 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀの表示、変更を行う事ができます。 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀの種類に関しては、14. 付録 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧 を参照ください。 

3-1-1. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ選択ﾓｰﾄﾞ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3-1-2. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ変更ﾓｰﾄﾞ 

[PRESET] を 1sec 以上押すと、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ変更画面になりﾊﾟﾗﾒｰﾀを変更できます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

[ ▲ ] を押すと 

数値を+1 します。 

[ ▼ ] を押すと 

数値を-1 します。 

[WRITE]+[ ▲ ] を押すと 

1 桁上がります。 

[WRITE]+[ ▼ ] を押すと 

1 桁下がります。 

[ ▲ ] を押すと 

数値を+1 します。 

[ ▼ ] を押すと 

数値を-1 します。 

 

[WRITE]+[ ▲ ] を押すと 

1 桁上がります。 

 

 

[WRITE]+[ ▼ ] を押すと 

1 桁下がります。 

[WRITE]+[PRESET] を押すと、ﾃﾞｰﾀは、変更されます。 

[PRESET] を押すと、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定画面に戻ります。 
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3-2. ﾓﾆﾀｰﾓｰﾄﾞ 

[PRESET] を押して、U.0000( ﾓﾆﾀｰ選択ﾓｰﾄﾞ) に合わせます。 

 

[ ▲ ] を押すと、+1 します。 

 

[ ▼ ] を押すと、-1 します。 

 

[ P R E S E T ] を 1s e c 以上 

押すと、ﾓﾆﾀｰ表示します。 

再度[PRESET] を押すと、 

ﾓﾆﾀｰ選択画面に戻ります。 

 

ﾓﾆﾀｰ一覧  

U.0000 0：ｱﾅﾛｸﾞ制御 2：ﾃｰﾌﾞﾙ制御 3: ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 
1：ﾃｰﾌﾞﾙ制御 

CC-Link ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞ 

U.0001 ０：位置制御、 １：荷重制御 

U.0002 指令位置 指令値 指令値 指令値 

U.0003 指令荷重 指令速度 指令速度 指令速度 

U.0004 指令速度 加速時間 加速時間 加速時間 

U.0005 現在位置 減速時間 減速時間 減速時間 

U.0006 現在荷重 入力中の table 番号 現在位置 – 

U.0007 – 動作中の table 番号 現在荷重 – 

U.0008 – 入力中の point 番号 – 入力中の point 番号 

U.0009 – 動作中の point 番号 – 動作中の point 番号 

U.0010 – 現在位置 – 現在位置 

U.0011 – 現在荷重 – 現在荷重 
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3-3. ｴﾗｰ表示ﾓｰﾄﾞ 

[PRESET] を押して、E.0000( ｴﾗｰ表示ﾓｰﾄﾞ) に合わせます。 

ｴﾗｰ時、下記の 7seg が ON します。 

 

 

 

 

 

ｴﾗｰ内容一覧 

ｴﾗｰ番号 内容 対策 

0 非常停止ｴﾗｰ 
非常停止入力(RYmC) が OFF です。 

非常停止入力をご確認ください。 

1 ｻｰﾎﾞ異常 ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸの表示内容ををご確認ください。 

2 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ異常 あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾗﾒｰﾀをご確認ください。 

3 ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ断線異常 ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻが接続されているかご確認ください。 

4 高精度ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ断線異常 高精度ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻが接続されているかご確認ください。 

5 位置ﾘﾐｯﾄｴﾗｰ 
位置ﾘﾐｯﾄ下限値(P.1000)、位置ﾘﾐｯﾄ上限値(P.1001) をご確認ください。 

付録 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧 C ﾗﾝｸﾊﾟﾗﾒｰﾀ ご参照ください。 

6 荷重ﾘﾐｯﾄｴﾗｰ 
荷重ﾘﾐｯﾄ下限値(P.1002)、荷重ﾘﾐｯﾄ上限値(P.1003) をご確認ください。 

付録 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧 C ﾗﾝｸﾊﾟﾗﾒｰﾀ ご参照ください。 

7 局番ｽｲｯﾁ設定ｴﾗｰ 局番ｽｲｯﾁを 0 から 65 以上に設定した場合ｴﾗｰとなります。 

8 ﾎﾞｰﾚｰﾄｽｲｯﾁ設定ｴﾗｰ ﾎﾞｰﾚｰﾄｽｲｯﾁを設定範囲外に設定した場合ｴﾗｰとなります。 

9 
局番ｽｲｯﾁ変化 

設定ｴﾗｰ 
電源投入時から局番ｽｲｯﾁが変わった場合ｴﾗｰとなります。 

10 
ﾎﾞｰﾚｰﾄｽｲｯﾁ変化 

設定ｴﾗｰ 
電源投入時からﾎﾞｰﾚｰﾄｽｲｯﾁが変わった場合ｴﾗｰとなります。 

11 ﾀｲﾑｵｰﾊﾞｰｴﾗｰ 
偏差異常 位置保持（ｻｰﾎﾞ ON）時もしくは位置制御時に指令位置と現在位置の

差が偏差異常範囲(P.3030) を越えると偏差異常となります。 

12 制御ﾓｰﾄﾞｴﾗｰ 
制御ﾓｰﾄﾞ(RWw0)が 0,1,2,3 以外に設定された場合にｴﾗｰと 

なります。 

13 偏差異常 
位置保持（ｻｰﾎﾞ ON）時もしくは位置制御時に指令位置と現在位置の差が偏差異

常範囲(P.3030) を越えると偏差異常となります。 

 

備考）ｴﾗｰ番号 7 ～ 12 は、CC-Link 使用時のｴﾗｰです。 
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3-4. 入力表示ﾓｰﾄﾞ 

[PRESET] を押して、i.0000( 入力表示ﾓｰﾄﾞ) に合わせます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

[▼] を押す [▲] を押す 

[▲] を押す 

[▲] を押す 

[▲] を押す 

[▼] を押す 

[▼] を押す 

[▼] を押す 

標準 IO の IN0 ～ IN19 入力状態を表示します。 

SERVO IO(ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞ) の 1_IN0 ～ 1_IN1 入力状態を表示 

CC-Link の RYm0 ～ RYm9 入力状態を表示します。 

CC-Link の RYmA ～ RYmF 入力状態を表示します。 

CC-Link の RY(m+1)0 ～ RY(m+1)9 入力状態を表示します。 
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3-4-1.標準入力（DIGITAL I/O）表示 

 

 

 

 

 

番号 内容 

0  IN0 が ON です。 

1  IN1 が ON です。 

2  IN2 が ON です。 

3  IN3 が ON です。 

4  IN4 が ON です。 

5  IN5 が ON です。 

6  IN6 が ON です。 

7  IN7 が ON です。 

8  IN8 が ON です。 

9  IN9 が ON です。 

10  IN10 が ON です。 

11  IN11 が ON です。 

12  IN12 が ON です。 

13  IN13 が ON です。 

14  IN14 が ON です。 

15  IN15 が ON です。 

16  IN16 が ON です。 

17  IN17 が ON です。 

18  IN18 が ON です。 

19  IN19 が ON です。 

 

 

3-4-2. ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞ (SERVO)入力表示 

 

 

 

 

 

 

番号 内容 

0 1_IN0 が ON です。 

1 1_IN1 が ON です。 
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3-4-3.CC-Link RYm 入力表示(RYm0 ～ RYm9) 

 

 

 

 

 

 

番号 内容 
0  RYm0 が ON です。 
1  RYm1 が ON です。 
2  RYm2 が ON です。 
3  RYm3 が ON です。 
4  RYm4 が ON です。 
5  RYm5 が ON です。 
6  RYm6 が ON です。 
7  RYm7 が ON です。 
8  RYm8 が ON です。 
9  RYm9 が ON です。 

 

 

3-4-4.CC-Link RYm 入力表示(RYmA ～ RYmF) 

 

 

 

 

 

番号 内容 
0  RYmA が ON です。 
1  RYmB が ON です。 
2  RYmC が ON です。 
3  RYmD が ON です。 
4  RYmE が ON です。 
5  RYmF が ON です。 
6 − 

7 − 

8 − 

9 − 
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3-4-5.CC-Link RYm 入力表示(RY(m+1)0 ～ RY(m+1)9) 

 

 

 

 

 

番号 内容 
0 RY(m+1)0 が ON です。 
1 RY(m+1)1 が ON です。 
2 RY(m+1)2 が ON です。 
3 RY(m+1)3 が ON です。 
4 RY(m+1)4 が ON です。 
5 RY(m+1)5 が ON です。 
6 RY(m+1)6 が ON です。 
7 RY(m+1)7 が ON です。 
8 RY(m+1)8 が ON です。 
9 RY(m+1)9 が ON です。 
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3-5. 出力表示ﾓｰﾄﾞ 

[PRESET] を押して、o.0000( 入力表示ﾓｰﾄﾞ) に合わせます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

[▼] を押す [▲] を押す 

[▲] を押す 

[▲] を押す 

[▲] を押す 

[▼] を押す 

[▼] を押す 

[▼] を押す 

標準 IO の OUT0 ～ OUT9 出力状態を表示します。 

SERVO IO (ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞ)の 1_OUT0 ～ 1_OUT1 出力状態を表示します。 

CC-Link の RXm0 ～ RXm9 出力状態を表示します。 

未使用。 

未使用。 
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3-5-1.標準出力（DIGITAL I/O）表示 

 

 

 

 

番号 内容 
0 OUT0 が ON です。 
1 OUT1 が ON です。 
2 OUT2 が ON です。 
3 OUT3 が ON です。 
4 OUT4 が ON です。 
5 OUT5 が ON です。 
6 OUT6 が ON です。 
7 OUT7 が ON です。 
8 OUT8 が ON です。 
9 OUT9 が ON です。 

10 OUT10 が ON です。 
11 OUT11 が ON です。 
12 OUT12 が ON です。 
13 OUT13 が ON です。 
14 OUT14 が ON です。 
15 OUT15 が ON です。 
16 OUT16 が ON です。 
17 OUT17 が ON です。 
18 OUT18 が ON です。 
19 OUT19 が ON です。 

 

 

3-5-2. ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞ (SERVO)出力表示 

 

 

 

 

番号 内容 
0 1_OUT0 が ON です。 
1 1_OUT1 が ON です。 
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3-5-3.CC-Link RXm 出力表示(RXm0 ～ RXm9) 

 

 

 

 

番号 内容 
0 RXm0 が ON です。 
1 RXm1 が ON です。 
2 RXm2 が ON です。 
3 RXm3 が ON です。 
4 RXm4 が ON です。 
5 RXm5 が ON です。 
6 RXm6 が ON です。 
7 RXm7 が ON です。 
8 RXm8 が ON です。 
9 RXm9 が ON です。 

 

 

3-5-4.CC-Link RXm 出力表示(RX(m+5)0 ～ RX(m+5)9) 

 

 

 

 

番号 内容 
0 RXmA が ON です。 
1 RXmB が ON です。 
2 RXmC が ON です。 
3 RXmD が ON です。 
4 RXmE が ON です。 
5 RXmF が ON です。 
6 - 
7 - 
8 - 
9 - 
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3-5-5.CC-Link RXm 出力表示(RX(m+5)A ～ RX(m+5)F) 

 

 

 

 

 

番号 内容 
0 RX(m+1)0 が ON です。 
1 RX(m+1)1 が ON です。 
2 RX(m+1)2 が ON です。 
3 RX(m+1)3 が ON です。 
4 RX(m+1)4 が ON です。 
5 RX(m+1)5 が ON です。 
6 RX(m+1)6 が ON です。 
7 RX(m+1)7 が ON です。 
8 RX(m+1)8 が ON です。 
9 RX(m+1)9 が ON です。 
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3-6. ｼﾞｮｸﾞ動作ﾓｰﾄﾞ 

[PRESET] を押して、Jc.000( ｼﾞｮｸﾞ動作ﾓｰﾄﾞ）に合わせます。 

 

 

 

 

3-6-1. ｼﾞｮｸﾞ回転数の設定 

( 設定範囲は、0 ～ 999rpm です。) 

[ ▲ ] を押すと、数値は+1 します。 

[ ▼ ] を押すと、数値は-1 します。 

[WRITE]+[ ▲ ] で１桁上がります。 

[WRITE]+[ ▼ ] で 1 桁下がります。 

 

3-6-2. ｼﾞｮｸﾞ動作 

[PRESET] を 1sec 以上押すと、現在位置表示画面に切り替わります。 

[RESET] を押すと、現在位置・現在荷重を切り換えて表示します。 

 

 

 

 

 

 [WRITE] を押すと、ｻｰﾎﾞ ON になります。 

[ ▲ ] を押すと、ｼﾞｮｸﾞ出方向動作を行います。 

[ ▼ ] を押すと、ｼﾞｮｸﾞ戻方向動作を行います。 

ｻｰﾎﾞ ON 状態で[WRITE] を押すと、ｻｰﾎﾞ OFF になります。 

[PRESET] を押すと、ｼﾞｮｸﾞ回転数設定ﾓｰﾄﾞ(Jc.###) に戻ります。 

 

 

 

 

 

  

ｼﾞｮｸﾞ回転数 

現在位置表示 現在荷重表示 
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3-7. ﾃｰﾌﾞﾙ制御動作ﾓｰﾄﾞ 

[PRESET] を押して、tc.000( ﾃｰﾌﾞﾙ制御動作ﾓｰﾄﾞ）に合わせます。 

 

 

 

 

 

3-7-1. ﾃｰﾌﾞﾙﾅﾝﾊﾞｰの設定 

設定範囲は、0 ～ 9 です。 

[ ▲ ] を押すと、数値は+1 します。 

[ ▼ ] を押すと、数値は-1 します。 

[WRITE]+[ ▲ ] で１桁上がります。 

[WRITE]+[ ▼ ] で一桁下がります。 

3-7-2. ﾃｰﾌﾞﾙ制御動作 

[PRESET] を 1sec 以上押すと、現在位置表示画面に切り替わります。 

[RESET] を押すと、現在位置と現在荷重を切り換えて表示します。 

 

 

 

 

 [WRITE] を押すと、ｻｰﾎﾞ ON になります。 

[ ▲ ] を押すと、ﾃｰﾌﾞﾙ制御動作を行います。 

[ ▼ ] を押すと、ﾃｰﾌﾞﾙ制御動作を停止します。 

ｻｰﾎﾞ ON 状態で[WRITE] を押すと、ｻｰﾎﾞ OFF になります。 

[PRESET] を押すと、ﾃｰﾌﾞﾙﾅﾝﾊﾞｰ設定ﾓｰﾄﾞ(tc.###) に戻ります。 

 

 

 

 

 

 

  

table ﾅﾝﾊﾞｰ 

現在位置表示 現在荷重表示 
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3-8. 原点復帰作ﾓｰﾄﾞ 

[PRESET] を押して、rc.000( 原点復帰動作ﾓｰﾄﾞ）に合わせます。 

 

 

 

 

[PRESET] を 1sec 以上押すと、現在位置表示画面に切り替わります。 

[RESET] を押すと、現在位置・現在荷重を切り換えて表示します。 

 

 

 

 

 

 [WRITE] を押すと、ｻｰﾎﾞ ON になります。 

[ ▲ ] を押すと原点復帰動作を行います。 

[ ▼ ] を押すと、原点復帰動作を停止します。 

ｻｰﾎﾞ ON 状態で[WRITE] を押すと、ｻｰﾎﾞ OFF になります。 

[PRESET] を押すと、原点復帰ﾓｰﾄﾞ(rc.###) に戻ります。 

 

 

 

  

現在位置表示 現在荷重表示 
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3-9. 状態表示ﾓｰﾄﾞ 

 

[PRESET] を押して、状態表示ﾓｰﾄﾞに合わせます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

備考）位置ﾘﾐｯﾄ下限値(P.1000)、位置ﾘﾐｯﾄ上限値(P.1001)、荷重ﾘﾐｯﾄ下限値(P.1002)、荷重ﾘﾐｯﾄ上限値 

(P.1003) に関しては、13. 付録 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧 を参照ください。 

 

 

 

  

ｴﾗｰ発生・・・2-3. ｴﾗｰ表示ﾓｰﾄﾞでｴﾗｰ内容をご確認くだ

ｻｰﾎﾞ Off 中 

ｻｰﾎﾞ On 中 

原点復帰動作中 

ｱﾅﾛｸﾞ制御動作中 

ｼﾞｮｸﾞ出方向動作中 

ｼﾞｮｸﾞ戻方向動作中 

ﾃｰﾌﾞﾙ制御中 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御動作中 

OT 状態・・・出方向ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙが発生しています。 

-OT 状態・・・戻方向ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙが発生しています。 

位置ﾘﾐｯﾄ・・・現在位置が位置ﾘﾐｯﾄ上下限値を超えています。 

       位置ﾘﾐｯﾄ上下限値をご確認ください。 

荷重ﾘﾐｯﾄ・・・現在荷重が荷重ﾘﾐｯﾄ上下限値を超えています。 

       荷重ﾘﾐｯﾄ下限値をご確認ください。 
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4. ｺﾈｸﾀ説明 

 

4-1. 電源ｺﾈｸﾀ(DC24 VIN)  

 

4-2. ｱﾅﾛｸﾞ入出力ｺﾈｸﾀ(ANALOG INPUT) 

 

 

  

No 略称 名称と機能 接続先 備考 

1 DC24V +24V 入力 

DC24 V 電源 
ｺﾝﾄﾛｰﾗへの供給電源 DC24V ± 10% 14.4W 以上のものを接続して
ください。 

2 ０V COM 

3 PE アース 

4 NC - - - 

No 略称 名称と機能 接続先 備考 

1 24V_OUT 
ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻ
電源出力 

ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻ 測長ｾﾝｻがｱﾅﾛｸﾞの場合、信号線を接続します。 

2 0V_OUT 
ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻ
電源出力ｺﾓﾝ 

3 +AIN_0 
ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻ
入力 

4 -AIN_0 
ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻ
入力ｺﾓﾝ 

5 SLD_0 シールド 

6 24V_OUT 
圧力ｾﾝｻ電源出

力 

圧力ｾﾝｻ 荷重ｾﾝｻが圧力ｾﾝｻの場合、信号線を接続します。 

7 0V_OUT 
圧力ｾﾝｻ電源出

力ｺﾓﾝ 

8 +AIN_1 圧力ｾﾝｻ入力 

9 -AIN_1 
圧力ｾﾝｻ入力ｺﾓ

ﾝ 

10 SLD_1 シールド 

11 EXC+ 
ﾛｰﾄﾞｾﾙ電圧出

力 

ﾛｰﾄﾞｾﾙ 荷重ｾﾝｻがﾛｰﾄﾞｾﾙの場合、信号線を接続します。 

12 EXC- 
ﾛｰﾄﾞｾﾙ電圧出

力ｺﾓﾝ 

13 SIG+ 
ﾛｰﾄﾞｾﾙ電圧入

力 

14 SIG- 
ﾛｰﾄﾞｾﾙ電圧入

力ｺﾓﾝ 

15 SLD シールド 

16 NC    
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4-3. ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ接続ｺﾈｸﾀ(SAM10) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4-4. ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞｺﾈｸﾀ(SERVO) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

No 略称 接続先 備考 

1 R1 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ 
測長ｾﾝｻがﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻの場合、接続し
ます。 
ｼｰﾙﾄﾞは、VSS に接続します 

2 R2 

3 S1 

4 S2 

5 S3 

6 S4 

7 VSS 

8 NC 

No 略称 名称と機能 接続先 備考 

1 24V_OUT 24V 出力 ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ 
ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ正常時 ON、異常時 OFF なり

ます。 

2 0V_OUT 24V 出力ｺﾓﾝ 原点ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ使用時、原点を検知する

ための入力です。 

原点ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁを接続してください。 

原点ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁの接続方法は、12. 制御例 

原点復帰を参照ください。 

注）お客様にて原点ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁをご用意さ

れる場合、漏れ電流が 1mA 以下のもの

をご使用ください。 

3 1_IN0 ｻｰﾎﾞ異常 ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ  

4 1_IN1 原点ﾘﾐｯﾄ入力 原点ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ  

5 IN_COM1 入力ｺﾓﾝ 
ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ 

 

6 1_OUT0 ｻｰﾎﾞ ON ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸに対するｻｰﾎﾞ ON 指令です。 

7 1_OUT1 – －  

8 OUT_COM1 出力ｺﾓﾝ 

ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ 

 

9 1_DA+ 速度指令 
ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸに対するｱﾅﾛｸﾞ速度指令です。 

10 1_DA- 速度指令ｺﾓﾝ 
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4-5. CCLINK(NETWORK) 

 

◇仕様 

局種 ﾘﾓｰﾄﾃﾞﾊﾞｲｽ局 

CC-Link ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ ver 1.10 

占有局数 4 局 

 

あつかんサーボコントローラのパラメータを設定してください。 

P.3058 ﾈｯﾄﾜｰｸ選択 

P.3060 CC-Link 通信速度 

P.3061 CC-Link 局番 

 

 

 

 

 

 

「PQCS3-SCU→ﾏｽﾀｰ局 ｲﾆｼｬﾙ処理要求」を行ってください。 

 

４局占有なので 

１台あたり、RX(m+0)～RX(m+7)F まで占有します。 

 

ＰＬＣを下記の設定にした場合、占有メモリは下記になります。 

ＲＸ：Ｘ１００からＸ１７Ｆ 

ＲＹ：Ｙ１００からＹ１７Ｆ 

ＲＷｒ：Ｄ２０００からＤ２０１５ 

ＲＷｗ：Ｄ３０００からＤ３０１５ 

  

No 略称 接続先 備考 

1 DA 

CC-LINK 機器 

注）CC-Link システムの両端
には必ず終端抵抗を接続し
てください。 
終端抵抗：110Ω 

2 DB 

3 DG 

4 SLD 

5 FG 
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イニシャル処理について 

 

設定したアドレスに沿って、コントローラ毎にラダーを追加してください。 

 

上図のように、設定した場合は、下記のようになります。 
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4-6. SSI 測長ｾﾝｻ接続ｺﾈｸﾀ(SSI) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

No 略称 名称と機能 接続先 備考 

1 +SIG 
ﾃﾞｰﾀ入力 

SSI 測長ｾﾝｻ 

 

2 -SIG  

3 +CLK 
ｸﾛｯｸ出力 

 

4 -CLK  

5 24V 24V 出力  

6 0V 24V 出力ｺﾓﾝ  



37 
 

4-7. 標準 IO (DIGITAL I/O）ｺﾈｸﾀ 

ｺﾝﾄﾛｰﾗが CC-Link 対応の場合、標準 IO ｺﾈｸﾀは未使用となります。 

 

入力回路 

入力端子・ｺﾓﾝ間には、無電圧接点（ﾘﾚｰなど）か、ｵｰﾌﾟﾝｺﾚｸﾀを入力してください。 

標準では、入力回路は外部電源仕様となっており、ｽｲｯﾁを接続時は ICOM には＋２４V を接続してく

ださい。 

 

出力回路 

ｵｰﾌﾟﾝｺﾚｸﾀ出力で、出力端子－出力ｺﾓﾝ(OCOM) 間の最大印可電圧は 50V，50mA です。出力ｺﾓﾝは外部

DC 電源の 0V に接続下さい。+ 電源側に接続すると故障します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

・入力ｺﾓﾝ端子と出力ｺﾓﾝ端子は内部共通ではありません。 

注）使用しない端子は１本ずつテーピングしてください。 

  

１ 入力に付き１ 回路 

１ 出力に付き１ 回路 

注意 
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5. ｱﾅﾛｸﾞ制御 

5-1. ｱﾅﾛｸﾞ制御時の RX、RY 仕様 

ｱﾅﾛｸﾞ制御時の RX、RY の IO 仕様は下記の内容になります。 

  

RY 内容( ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ→あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ番号 I/O 名称と機能 内容 

RYm0 IN 手動出 ON にすると、ｲﾝﾁﾝｸﾞ速度(P.2013) で出方向に動作します。 

RYm1 IN 手動戻 ON にすると、ｲﾝﾁﾝｸﾞ速度(P.2013) で戻方向に動作します。 

RYm2 IN ｻｰﾎﾞ ON ON にすると、ｻｰﾎﾞﾓｰﾀがｻｰﾎﾞ ON します。この信号が OFF の場合、動作しません。 

RYm3 IN ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄ 
ON 時、上位からのｱﾅﾛｸﾞ電圧信号に従って位置制御動作／荷重制御動作を行います。 

ｱﾅﾛｸﾞ制御方法に関しては、5-3. ｱﾅﾛｸﾞ電圧指令制御方法 を参照ください。 

RYm4 IN 原点復帰ｽﾀｰﾄ 
ON にすると、原点復帰します。 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ使用時は、電源投入時必ず原点復帰を行って下さい。 

RYm5 IN 位置／荷重ﾋﾞｯﾄ 

位置／荷重ﾋﾞｯﾄを ON、ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄを ON にすると、位置制御動作を行います。 

位置／荷重ﾋﾞｯﾄを OFF、ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄを ON にすると、荷重制御動作を行います。 

注) 荷重制御有無(P.3007)=0 の場合、この入力が OFF の状態でも位置制御となりま

す。 

RYm6 IN 異常ﾘｾｯﾄ 20msec 以上 ON にすると、異常を解除します。 

RYm7 IN 未使用  

RYm8 IN OT 

出方向のｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ入力です。 

ON にすると、それ以上出方向には動作しません。 

注）OT を使用する時、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの Ot 有効/ 無効(P.2018)=1 に設定してください。 

RYm9 IN -OT 

戻方向のｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ入力です。 

ON にすると、それ以上戻方向には動作しません。 

注)-OT を使用する時、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの-Ot 有効/ 無効(P.2019)=1 に設定してください。 

RYmA IN 位置ｾﾞﾛｾｯﾄ ON にすると、現在位置を 0 にします。 

RYmB IN 荷重ｾﾞﾛｾｯﾄ ON にすると、現在荷重を 0 にします。 

RYmC IN 非常停止 
非常停止入力信号です。 

ON で正常、OFF で非常停止（ｻｰﾎﾞ OFF) となります。 

RYmD– 

RYmF 
IN 未使用  

RY(m+1)0 IN ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾀｰﾄ ON にすると、ﾃｰﾌﾞﾙ制御を開始します。 

RY(m+1)1 IN ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾄｯﾌﾟ ON にすると、ﾃｰﾌﾞﾙ制御を停止します。 

RY(m+1)2 IN Hold 信号 ﾃｰﾌﾞﾙ制御時、Hold 信号が ON 中は次の Point には切り替わりません。 

RY(m+1)3 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ｽﾀｰﾄ ON にすると、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御を開始します。 

RY(m+1)4 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ｽﾄｯﾌﾟ ON にすると、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御を停止します。 

RY(m+7)8 IN ｲﾆｼｬﾙ処理完了 
本ｺﾝﾄﾛｰﾗは、ｲﾆｼｬﾙ要求処理が必要となります。 

詳細は、4-5.CC-Link ｲﾆｼｬﾙ要求処理をご参照ください。 
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RX 内容（あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ→ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ番号 I/O 名称と機能 内容 

RXm0 OUT 
急速落下防止弁 

ﾀｲﾐﾝｸﾞ 

ｻｰﾎﾞ ON 時、ON します。 

この信号を急速落下防止弁に接続する場合、ﾘﾚｰ等を介して接続してください。 

直接接続すると、出力が壊れます。 

RXm1 OUT 装置正常 正常時 ON、異常時 OFF となります。 

RXm2 OUT 位置決め完了 

ｱﾅﾛｸﾞ位置制御時、現在位置が指令位置±位置制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲(P.2014) に入る 

と ON します。 

ｱﾅﾛｸﾞ荷重制御時、現在荷重が指令荷重±荷重制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲(P.2015) に入る 

と ON します。 

原点復帰動作時、現在位置が指令位置±位置制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲(P.2014) に入ると 

ON します。 

RXm3 OUT 動作中 手動出、手動戻、原点復帰、ｱﾅﾛｸﾞ制御動作時 ON します。 

RXm4 OUT 位置ﾘﾐｯﾄ 
現在位置が位置ﾘﾐｯﾄ上限値(P.1001) より大きい時もしくは位置ﾘﾐｯﾄ下限値 

(P.1000) より小さい時、ON します。 

RXm5 OUT 荷重ﾘﾐｯﾄ 
現在位置が荷重ﾘﾐｯﾄ上限値(P.1003) より大きい時もしくは荷重ﾘﾐｯﾄ下限値 

(P.1002) より小さい時、ON します。 

RXm6 OUT 
未使用 

 

RXm7 OUT  

RX(m+7)8 OUT ｲﾆｼｬﾙ処理要求 本ｺﾝﾄﾛｰﾗは、ｲﾆｼｬﾙ要求処理が必要となります。 

詳細は、4-5.CC-Link ｲﾆｼｬﾙ要求処理をご参照ください。 RX(m+7)B OUT ﾘﾓｰﾄ局 Ready 
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5-2. ｱﾅﾛｸﾞ制御時の RWr、RWw 仕様 

ｱﾅﾛｸﾞ制御で使用する場合、RWw0=0( ｱﾅﾛｸﾞ制御ﾓｰﾄﾞ)に設定してください。 

詳細は、5-3. ｱﾅﾛｸﾞ電圧指令制御方法を参照ください。 

また、RWr10,RWr11 より現在位置、RWr12,RWr13 より現在荷重をﾓﾆﾀｰできます。 

RWw 内容( ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ→あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ番号 I/O 名称と機能 内容 単位 

RWw0 IN 制御ﾓｰﾄﾞ 

制御ﾓｰﾄﾞを設定します。 

0:ｱﾅﾛｸﾞ制御、1:ﾃｰﾌﾞﾙ制御 CC-Link ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞ 

2:ﾃｰﾌﾞﾙ制御、3:ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 

– 

RWw1 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令方式 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令方式を設定します。 

0: 位置制御、1: 荷重制御 
– 

RWw2 IN 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令値下位

16bit 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令値下位 16bit を設定します。 

指令方式が 0 の時は指令位置、1 の時は指令荷重となりま

す。 

× 0.001[mm(kN)] ×0.001[mm(kN)] 

RWw3 IN 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令値上位

16bit 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令値上位 16bit を設定します。 

指令方式が 0 の時は指令位置、1 の時は指令荷重とな 

ります。 

RWw4 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令速度 ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令速度を設定します。 ×0.01[mm/sec] 

RWw5 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 加速時間 ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の加速時間を設定します。 ×0.001[sec] 

RWw6 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 減速時間 ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の減速時間を設定します。 ×0.001[sec] 

RWw7 IN Table 番号 ﾃｰﾌﾞﾙ制御の Table 番号を設定します。 – 

RWw8 IN Point 番号 ﾃｰﾌﾞﾙ制御時の開始時の Point 番号を設定します。 – 

RWr 内容（あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ→ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ番号 I/O 名称と機能 内容 単位 

RWr0 OUT 制御ﾓｰﾄﾞ RWw0( 制御ﾓｰﾄﾞ) で設定した値が設定されます。 – 

RWr1 OUT ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令方式 
RWr1 ( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令方式) で設定した値が設定され

ます。 
– 

RWr2 OUT 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令値下位

16bit 

RWw2( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令値下位 16bit) で設定した値が設

定されます。 
×0.001[mm(kN)] 

RWr3 OUT 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令値上位

16bit 

RWw3( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令値上位 16bit) で設定した値が設

定されます。 

RWr4 OUT ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令速度 
RWw4( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令速度) で設定した値が設定され

ます。 
×0.01[mm/sec] 

RWr5 OUT ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 加速時間 
RWw5( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の加速時間) で設定した値が設定され

ます。 
×0.001[sec] 

RWr6 OUT ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 減速時間 
RWw6( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の減速時間) で設定した値が設定され

ます。 
×0.001[sec] 

RWr7 OUT 動作中の Table 番号 Table 制御時、動作中の Table 番号が設定されます。 – 

RWr8 OUT 動作中の Point 番号 Table 制御時、動作中の Point 番号が設定されます。 – 

RWr9 OUT 未使用   

RWr10 OUT 現在位置 下位 16bit 現在位置ﾃﾞｰﾀの下位 16bit が設定されます。 
×0.001[mm] 

RWr11 OUT 現在位置 上位 16bit 現在位置ﾃﾞｰﾀの上位 16bit が設定されます。 

RWr12 OUT 現在荷重 下位 16bit 現在荷重ﾃﾞｰﾀの下位 16bit が設定されます。 
×0.001[kN] 

RWr13 OUT 現在荷重 上位 16bit 現在荷重ﾃﾞｰﾀの上位 16bit が設定されます。 

 

注）制御ﾓｰﾄﾞ(RWw0) は、ｻｰﾎﾞ ON する前に必ず設定してください。 

  未設定のまま、ｻｰﾎﾞ ON すると正常な動作を行いません。 

  ｱﾅﾛｸﾞ制御ﾓｰﾄﾞのみで使用する場合は、RWw0=0 の固定で問題ありません。 
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5-3．ｱﾅﾛｸﾞ電圧指令制御方法 

ｱﾅﾛｸﾞ電圧制御は、上位ｺﾝﾄﾛｰﾗより与えられた指令電圧により位置制御もしくは荷重制御を行います。 

 SIN-VSS 間に指令電圧（指令位置）を-10v ～ +10v の範囲内で入力してください。 

 WIN-VSS 間に指令電圧( 指令荷重) を-10v ～ +10v の範囲内で入力してください。 

◇指令電圧から指令位置への換算式 

 指令位置=( 指令電圧× 10) ÷ｱﾅﾛｸﾞ指令位置ｽﾊﾟﾝ(P.2004) ーｱﾅﾛｸﾞ指令位置ｵﾌｾｯﾄ(P.2003) となります。 

◇指令電圧から指令荷重への換算式 

 指令荷重=( 指令電圧× 10) ÷ｱﾅﾛｸﾞ指令荷重ｽﾊﾟﾝ(P.2008)- ｱﾅﾛｸﾞ指令荷重ｵﾌｾｯﾄ(P.2007) となります。 

①制御ﾓｰﾄﾞ（RWw0）を 0 に設定します。 

②ｻｰﾎﾞ ON にします。 

③位置/ 荷重ﾋﾞｯﾄ入力（RYm5) を ON にします。 

④ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄ入力(RYm3) を ON にすると、上位より入力された指令速度でｱﾅﾛｸﾞ位置制御を行います。 

⑤現在位置が指令位置±位置制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲(P.2014) にはいると、位置決め完了信号(RXm2) を ON します。 

⑥位置/ 荷重ﾋﾞｯﾄ入力(RYm5) を OFF にすると、ｱﾅﾛｸﾞ荷重制御を行います。この時、上位より入力される指令速 

 度は、最高速度となります。 

⑦現在荷重が指令荷重±荷重制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲(P.2015) に入ると、位置決め完了信号(RXm2) を ON します。 

備考）ｱﾅﾛｸﾞ指令位置ｽﾊﾟﾝ(P.2003)、ｱﾅﾛｸﾞ指令位置ｵﾌｾｯﾄ(P.2004)、ｱﾅﾛｸﾞ指令荷重ｵﾌｾｯﾄ(P.2007)、ｱﾅﾛｸﾞ指令荷重ｽﾊﾟﾝ(P.2008)、に関して

は、14. 付録 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧を参照ください。 

ｱﾅﾛｸﾞ制御中は、動作中信号(RXm3) が ON します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                 

参考) 上記はｽﾃｯﾌﾟ波を指令電圧で入力した時の動作例です。 

上位ｺﾝﾄﾛｰﾗより SIN 波や加減速駆動等の指令電圧を入力すれば、そのような動作を行うこともできます。 

  

RWw0(制御ﾓｰﾄﾞ) 

RYm2(ｻｰﾎﾞ ON) 

RYm5(位置/荷重ﾋﾞｯﾄ) 

RYm3(ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄ) 

RXm2(位置決め完了) 

RXm3(動作中) 

指令電圧（ 指令位置） 

指令電圧（ 指令速度） 

指令電圧（ 指令荷重） 

[1] [2][3][4]                  [5]  [6]             [7] 
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6. ﾃｰﾌﾞﾙ制御 

6-1. ﾃｰﾌﾞﾙ制御時の RX,RY 仕様 

ﾃｰﾌﾞﾙ制御時、RX,RY の仕様は下記の内容になります。 

ﾃｰﾌﾞﾙ制御の内容に関しては、6-3 ﾃｰﾌﾞﾙ制御例を参照ください。 

 

RY 内容( ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ→あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ番号 I/O 名称と機能 内容 

RYm0 IN 手動出 ON にすると、ｲﾝﾁﾝｸﾞ速度(P.2013) で出方向に動作します。 

RYm1 IN 手動戻 ON にすると、ｲﾝﾁﾝｸﾞ速度(P.2013) で戻方向に動作します。 

RYm2 IN ｻｰﾎﾞ ON 
ON にすると、ｻｰﾎﾞﾓｰﾀがｻｰﾎﾞ ON します。 

この信号が OFF の場合、動作しません。 

RYm3 IN ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄ 

ON 時、上位からのｱﾅﾛｸﾞ電圧信号に従って位置制御動作／荷重制御動 

作を行います。 

ｱﾅﾛｸﾞ制御方法に関しては、5-3. ｱﾅﾛｸﾞ電圧指令制御方法 を参照ください。 

RYm4 IN 原点復帰ｽﾀｰﾄ 
ON にすると、原点復帰します。 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ使用時は、電源投入時必ず原点復帰を行って下さい。 

RYm5 IN 位置／荷重ﾋﾞｯﾄ 

位置／荷重ﾋﾞｯﾄを ON、ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄを ON にすると、位置制御動作 

を行います。 

位置／荷重ﾋﾞｯﾄを OFF、ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄを ON にすると、荷重制御動作 

を行います。 

注) 荷重制御有無(P.3007)=0 の場合、この入力が OFF の状態でも位 

置制御となります。 

RYm6 IN 異常ﾘｾｯﾄ 20msec 以上 ON にすると、異常を解除します。 

RYm7 IN 未使用  

RYm8 IN OT 

出方向のｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ入力です。 

ON にすると、それ以上出方向には動作しません。 

注）OT を使用する時、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの Ot 有効/ 無効(P.2018)=1 に設定し 

てください。 

RYm9 IN -OT 

戻方向のｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ入力です。 

ON にすると、それ以上戻方向には動作しません。 

注)-OT を使用する時、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの-Ot 有効/ 無効(P.2019)=1 に設定し 

てください。 

RYmA IN 位置ｾﾞﾛｾｯﾄ 

ON にすると、現在位置を 0 にします。 

注) 高精度ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ使用時に位置補正ありの場合は、この信号 

は無効となります。 

RYmB IN 荷重ｾﾞﾛｾｯﾄ ON にすると、現在荷重を 0 にします。 

RYmC IN 非常停止 
非常停止入力信号です。 

ON で正常、OFF で非常停止（ｻｰﾎﾞ OFF) となります。 

RYmD– 

RYmF 
IN 未使用  

RY(m+1)0 IN ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾀｰﾄ ON にすると、ﾃｰﾌﾞﾙ制御を開始します。 

RY(m+1)1 IN ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾄｯﾌﾟ ON にすると、ﾃｰﾌﾞﾙ制御を停止します。 

RY(m+1)2 IN Hold 信号 ﾃｰﾌﾞﾙ制御時、Hold 信号が ON 中は次の Point には切り替わりません。 

RY(m+1)3 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ｽﾀｰﾄ ON にすると、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御を開始します。 

RY(m+1)4 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ｽﾄｯﾌﾟ ON にすると、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御を停止します。 

RY(m+7)8 IN ｲﾆｼｬﾙ処理完了 
本ｺﾝﾄﾛｰﾗは、ｲﾆｼｬﾙ要求処理が必要となります。 

詳細は、4-5.CC-Link ｲﾆｼｬﾙ要求処理をご参照ください。 
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RX 内容（あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ→ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ番号 I/O 名称と機能 内容 

RXm0 OUT 
急速落下防止弁ﾀｲﾐﾝ

ｸﾞ 

ｻｰﾎﾞ ON 時、ON します。 

この信号を急速落下防止弁に接続する場合、ﾘﾚｰ等を介して接続 

してください。 

直接接続すると、出力が壊れます。 

RXm1 OUT 装置正常 正常時 ON、異常時 OFF となります。 

RXm2 OUT 位置決め完了 

ﾃｰﾌﾞﾙ位置制御時、現在位置が指令位置±位置制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲 

(P.2014) に入ると ON します。 

ﾃｰﾌﾞﾙ荷重制御時、現在荷重が指令荷重±荷重制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲 

(P.2015) に入ると ON します。 

原点復帰動作時、現在位置が指令位置±位置制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲 

(P.2014) に入ると ON します。 

RXm3 OUT 動作中 手動出、手動戻、原点復帰、ﾃｰﾌﾞﾙ制御動作時 ON します。 

RXm4 OUT 位置ﾘﾐｯﾄ 
現在位置が位置ﾘﾐｯﾄ上限値(P.1001) より大きい時もしくは位置ﾘﾐｯﾄ 

下限値(P.1000) より小さい時、ON します。 

RXm5 OUT 荷重ﾘﾐｯﾄ 
現在位置が荷重ﾘﾐｯﾄ上限値(P.1003) より大きい時もしくは荷重ﾘﾐｯﾄ 

下限値(P.1002) より小さい時、ON します。 

RXm6 OUT 差動弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号 
ｵﾌﾟｼｮﾝの差動弁のﾀｲﾐﾝｸﾞ信号を出力します。 

12.制御例 差動弁の制御方法についてをご参照下さい。 

RXm7 OUT ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号 

ｵﾌﾟｼｮﾝのﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁のﾀｲﾐﾝｸﾞ信号を出力します。 

この信号が ON の時、上位 PLC よりﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁を ON してください。 

12.制御例 ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁の制御方法についてを参照下さい。 

RXm8 OUT 位置保持完了信号 
P/L=4 の時、位置保持が完了すればこの信号が ON します。 

12.制御例 ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁の制御方法についてを参照下さい。 

RXm9 OUT 圧抜き弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号 

ｵﾌﾟｼｮﾝの圧抜き弁のﾀｲﾐﾝｸﾞ信号を出力します。 

この信号が ON の時、上位 PLC より圧抜き弁を ON してください。 

12.制御例 ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁の制御方法についてを参照下さい。 

RXmA OUT 原点復帰要求 電源立ち上げたばかりの時 ON、原点復帰が終わると OFF します。 

RXmB OUT 原点復帰完了信号 電源立ち上げたばかりの時 OFF、原点復帰が終わると ON します。 

RX(m+7)8 OUT ｲﾆｼｬﾙ処理要求 本ｺﾝﾄﾛｰﾗは、ｲﾆｼｬﾙ要求処理が必要となります。 

詳細は、4-5.CC-Link ｲﾆｼｬﾙ要求処理をご参照ください。 RX(m+7)B OUT ﾘﾓｰﾄ局 Ready 
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6-2. ﾃｰﾌﾞﾙ制御時の RWw,RWr 仕様 

ﾃｰﾌﾞﾙ制御で使用する場合、RWw0=2( ﾃｰﾌﾞﾙ制御ﾓｰﾄﾞ) に設定してください。 

詳細は 6-4. ﾃｰﾌﾞﾙ制御方法 を参照ください。 

また、RWr10,RWr11 より現在位置、RWr12,RWr13 より現在荷重をﾓﾆﾀｰできます。 

注）制御ﾓｰﾄﾞ(RWw0) は、ｻｰﾎﾞ ON する前に必ず設定してください。 

  未設定のまま、ｻｰﾎﾞ ON すると正常な動作を行いません。 

  ﾃｰﾌﾞﾙ制御ﾓｰﾄﾞのみで使用する場合は、RWw0=2 の固定で問題ありません。 

 

  

RWw 内容( ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ→あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ 

番号  
I/O 名称と機能 内容 単位 

RWw0 IN 制御ﾓｰﾄﾞ 

制御ﾓｰﾄﾞを設定します。 

0:ｱﾅﾛｸﾞ制御、1:ﾃｰﾌﾞﾙ制御 CC-Link ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞ 

2:ﾃｰﾌﾞﾙ制御、3:ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 

– 

RWw1 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令方式 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令方式を設定します。 

0: 位置制御、1: 荷重制御 
– 

RWw2 IN 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令値下位

16bit 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令値下位 16bit を設定します。 

指令方式が 0 の時は指令位置、1 の時は指令荷重となり

ます。× 

0.001[mm(kN)] ×0.001[mm(kN)] 

RWw3 IN 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令値上位

16bit 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令値上位 16bit を設定します。 

指令方式が 0 の時は指令位置、1 の時は指令荷重となり

ます。 

RWw4 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令速度 ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令速度を設定します。 ×0.01[mm/sec] 

RWw5 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 加速時間 ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の加速時間を設定します。 ×0.001[sec] 

RWw6 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 減速時間 ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の減速時間を設定します。 ×0.001[sec] 

RWw7 IN Table 番号 ﾃｰﾌﾞﾙ制御の Table 番号を設定します。 – 

RWw8 IN Point 番号 ﾃｰﾌﾞﾙ制御時の開始時の Point 番号を設定します。 – 

RWr 内容（あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ→ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ 

番号  
I/O 名称と機能 内容 単位 

RWr0 OUT 制御ﾓｰﾄﾞ RWw0( 制御ﾓｰﾄﾞ) で設定した値が設定されます。 – 

RWr1 OUT ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令方式 
RWw1( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令方式) で設定した値が設定され

ます。 
– 

RWr2 OUT 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令値下位

16bit 

RWw2( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令値下位 16bit) で設定した値が設

定されます。 
×0.001[mm(kN)] 

RWr3 OUT 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令値上位

16bit 

RWw3( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令値上位 16bit) で設定した値が設

定されます。 

RWr4 OUT ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令速度 
RWw4( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令速度) で設定した値が設定され

ます。 
×0.01[mm/sec] 

RWr5 OUT ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 加速時間 
RWw5( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の加速時間) で設定した値が設定され

ます。 
×0.001[sec] 

RWr6 OUT ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 減速時間 
RWw6( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の減速時間) で設定した値が設定され

ます。 
×0.001[sec] 

RWr7 OUT 動作中の Table 番号 Table 制御時、動作中の Table 番号が設定されます。 – 

RWr8 OUT 動作中の Point 番号 Table 制御時、動作中の Point 番号が設定されます。 – 

RWr9 OUT 未使用   

RWr10 OUT 現在位置 下位 16bit 現在位置ﾃﾞｰﾀの下位 16bit が設定されます。 
×0.001[mm] 

RWr11 OUT 現在位置 上位 16bit 現在位置ﾃﾞｰﾀの上位 16bit が設定されます。 

RWr12 OUT 現在荷重 下位 16bit 現在荷重ﾃﾞｰﾀの下位 16bit が設定されます。 
×0.001[kN] 

RWr13 OUT 現在荷重 上位 16bit 現在荷重ﾃﾞｰﾀの上位 16bit が設定されます。 
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6-3. ﾃｰﾌﾞﾙ制御例 

ﾃｰﾌﾞﾙ制御は、１ﾃｰﾌﾞﾙにつき Point0 から Point5 の最大 6 ﾎﾟｲﾝﾄまで指令値を設定できます。 

ﾃｰﾌﾞﾙ数は、Table0 から Table9 の最大 10 点あります。 

◇通常動作（Point 番号(RWw8) を 0 に設定して動作させた場合） 

はじめに Point0 の指令値まで動作し、ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲内に入って保持時間を経過すると、Point1 の指令値

まで動作し、ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲内に入って保持時間を経過すると、Point2 の指令値まで動作し、ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲

内にはいると Point3 の指令値まで動作し、ｲﾝﾎﾟｼ範囲内に入って保持時間経過すると、Point4 の指令

値まで動作し、ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲内に入って保持時間経過すると、Point5 まで動作します。 

 

 
 

◇繰り返し動作機能（Point 番号(RWw8) を 0 に設定して動作させた場合） 

 Point0 ～ Point4 まで指令値を設定して Point5 の制御方式を 2 に設定すると下記の用に繰り返し

動作します。 

 

 

 

◇保持動作機能（Point 番号(RWw8) を 0 に設定して動作させた場合） 

 Point0 ～ Point3 まで指令値を設定して Point4 の制御方式を 3 に設定すると下記の用に Point3 

の指令値まで動作します。 

 

 
 

◇ Point 番号(RWw8) を 0 以外に設定して動作させた場合 

Point 番号にて設定した Point の指令値まで動作し、通常動作、繰り返し動作、保持動作を行います。 
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6-4. ﾃｰﾌﾞﾙ制御方法 

 1. 制御ﾓｰﾄﾞ（RWw0）を 2 に設定します。 

 2. ｻｰﾎ ON 入力(RYm2) を ON します。 

 3.RWw7 に Table 番号、RWw8 に Point 番号を設定します。 

  RWr7 には RWw7 で設定した値が設定されます。 

 4. ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾀｰﾄ入力(RY(m+1)0) を ON すると、table 制御を行います。 

RWw8 には現在動作中の Point 番号が設定されます。 

動作中信号(RXm3) が ON します。 

 5. ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲内に入れば、位置決め完了信号(RXm2) を ON(Inposi が有の場合）します。 

 6. ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾄｯﾌﾟ入力(RY(m+1)1) を ON すると、ﾃｰﾌﾞﾙ制御を停止し、現在位置保持になります。 

  動作中信号(RXm3) が OFF します。 

備考）指令値に関しては、13. 付録 ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧を参照ください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

RWw0(制御ﾓｰﾄﾞ) 

RYm2(ｻｰﾎﾞ ON) 

RWw7(Table 番号) 

RWw8(Point 番号) 

RY(m+1)0(ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾀｰﾄ) 

RY(m+1)1(ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾄｯﾌﾟ) 

RWr7(Table 番号) 

RWr8(Point 番号) 

TABLE0 で動作 TABLE1 で動作 
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ﾃｰﾌﾞﾙ制御時の hold 信号について 

○ hold 信号(RY(m+2)) について  

ﾃｰﾌﾞﾙ制御時、hold 信号を ON にすると、OFF になるまで次の point に移行しません。 

 OFF になると、保持時間に関係なく次の point に移行します。 

例）位置制御で 100[mm] まで動作し、1sec 後に 200[mm] まで動作後待機して、荷重制御で 10[kN] 

で押しつける場合 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 上記のように、table の point0 ～ point3 を設定します。  

 ｻｰﾎﾞ ON します。 

 １．ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾀｰﾄを 10msec 以上 ON にすると、point0 の指令値まで動作します。 

 ２．Point1 中に hold 信号が ON します。 

 ３．hold 信号を off にすると、point2 の指令荷重で荷重制御を行います。 

 

 

 

  

速度 

位置 荷重 

時間 

ｻｰﾎﾞ ON 

ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾀｰﾄ 

ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾄｯﾌﾟ 
hold 信号 

④ ⑤ ② ③ ①  



48 
 

7. ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 

7-1. ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御時の RX,RY 仕様 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御時、RX,RY 仕様は下記の内容になります。 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の内容に関しては 7-3 ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御例を参照下さい。 

RY 内容( ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ→あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ番号 I/O 名称と機能  内容 

RYm0 IN 手動出 ON にすると、ｲﾝﾁﾝｸﾞ速度(P.2013) で出方向に動作します。 

RYm1 IN 手動戻 ON にすると、ｲﾝﾁﾝｸﾞ速度(P.2013) で戻方向に動作します。 

RYm2 IN ｻｰﾎﾞ ON 
ON にすると、ｻｰﾎﾞﾓｰﾀがｻｰﾎﾞ ON します。 

この信号が OFF の場合、動作しません。 

RYm3 IN ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄ 
ON 時、上位からのｱﾅﾛｸﾞ電圧信号に従って位置制御動作／荷重制御動作を行います。 

ｱﾅﾛｸﾞ制御方法に関しては、5-3. ｱﾅﾛｸﾞ電圧指令制御方法 を参照ください。 

RYm4 IN 原点復帰ｽﾀｰﾄ 
ON にすると、原点復帰します。 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ使用時は、電源投入時必ず原点復帰を行って下さい。 

RYm5 IN 位置／荷重ﾋﾞｯﾄ 

位置／荷重ﾋﾞｯﾄを ON、ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄを ON にすると、位置制御動作を行います。 

位置／荷重ﾋﾞｯﾄを OFF、ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄを ON にすると、荷重制御動作を行います。 

注) 荷重制御有無(P.3007)=0 の場合、この入力が OFF の状態でも位置制御となりま

す。 

RYm6 IN 異常ﾘｾｯﾄ 20msec 以上 ON にすると、異常を解除します。 

RYm7 IN 未使用  

RYm8 IN OT 

出方向のｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ入力です。 

ON にすると、それ以上出方向には動作しません。 

注）OT を使用する時、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの Ot 有効/ 無効(P.2018)=1 に設定してください。 

RYm9 IN -OT 

戻方向のｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ入力です。 

ON にすると、それ以上戻方向には動作しません。 

注)-OT を使用する時、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの-Ot 有効/ 無効(P.2019)=1 に設定してください。 

RYmA IN 位置ｾﾞﾛｾｯﾄ 

ON にすると、現在位置を 0 にします。 

注) 高精度ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ使用時に位置補正ありの場合は、この信号は無効 

となります。 

RYmB IN 荷重ｾﾞﾛｾｯﾄ ON にすると、現在荷重を 0 にします。 

RYmC IN 非常停止 
非常停止入力信号です。 

ON で正常、OFF で非常停止（ｻｰﾎﾞ OFF) となります。 

RYmD– 

RYmF 
IN 未使用  

RY(m+1)0 IN ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾀｰﾄ ON にすると、ﾃｰﾌﾞﾙ制御を開始します。 

RY(m+1)1 IN ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾄｯﾌﾟ ON にすると、ﾃｰﾌﾞﾙ制御を停止します。 

RY(m+1)2 IN Hold 信号 ﾃｰﾌﾞﾙ制御時、Hold 信号が ON 中は次の Point には切り替わりません。 

RY(m+1)3 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ｽﾀｰﾄ ON にすると、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御を開始します。 

RY(m+1)4 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ｽﾄｯﾌﾟ ON にすると、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御を停止します。 

RY(m+7)8 IN ｲﾆｼｬﾙ処理完了 
本ｺﾝﾄﾛｰﾗは、ｲﾆｼｬﾙ要求処理が必要となります。 

詳細は、4-5.CC-Link ｲﾆｼｬﾙ要求処理をご参照ください。 
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RX 内容（あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ→ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ番号 I/O 名称と機能  内容 

RXm0 OUT 
急速落下防止弁ﾀｲﾐﾝ

ｸﾞ 

ｻｰﾎﾞ ON 時、ON します。 

この信号を急速落下防止弁に接続する場合、ﾘﾚｰ等を介して接続してください。 

直接接続すると、出力が壊れます。 

RXm1 OUT 装置正常 正常時 ON、異常時 OFF となります。 

RXm2 OUT 位置決め完了 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ位置制御時、現在位置が指令位置±位置制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲(P.2014) に入ると ON 

します。 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ荷重制御時、現在荷重が指令荷重±荷重制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲(P.2015) に入ると ON 

します。 

原点復帰動作時、現在位置が指令位置±位置制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲(P.2014) に入ると ON し

ます。 

RXm3 OUT 動作中 手動出、手動戻、原点復帰、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御動作時 ON します。 

RXm4 OUT 位置ﾘﾐｯﾄ 
現在位置が位置ﾘﾐｯﾄ上限値(P.1001) より大きい時もしくは位置ﾘﾐｯﾄ下限値 

(P.1000) より小さい時、ON します。 

RXm5 OUT 荷重ﾘﾐｯﾄ 
現在位置が荷重ﾘﾐｯﾄ上限値(P.1003) より大きい時もしくは荷重ﾘﾐｯﾄ下限値 

(P.1002) より小さい時、ON します。 

RXm6 OUT 差動弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号 

ｵﾌﾟｼｮﾝの差動弁のﾀｲﾐﾝｸﾞ信号を出力します。 

この信号が ON の時、上位 PLC より差動弁を ON してください。 

12.制御例 差動弁の制御方法についてを参照下さい。 

RXm7 OUT ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号 

ｵﾌﾟｼｮﾝのﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁のﾀｲﾐﾝｸﾞ信号を出力します。 

この信号が ON の時、上位 PLC よりﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁を ON してください。 

12.制御例 ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁の制御方法についてを参照ください。 

RXm8 OUT 位置保持完了信号 
P/L=4 の時、位置保持が完了すればこの信号が ON します。 

12.制御例 ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁の制御方法についてを参照下さい。 

RXm9 OUT 圧抜き弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号 

ｵﾌﾟｼｮﾝの圧抜き弁のﾀｲﾐﾝｸﾞ信号を出力します。 

この信号が ON の時、圧抜き弁を ON してください。 

12.制御例 ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁の制御方法についてを参照下さい。 

RXmA OUT 原点復帰要求 電源立ち上げたばかりの時 ON、原点復帰が終わると OFF します。 

RXmB OUT 原点復帰完了信号 電源立ち上げたばかりの時 OFF、原点復帰が終わると ON します。 

RX(m+7)8 OUT ｲﾆｼｬﾙ処理要求 本ｺﾝﾄﾛｰﾗは、ｲﾆｼｬﾙ要求処理が必要となります。 

詳細は、4-5.CC-Link ｲﾆｼｬﾙ要求処理をご参照ください。 RX(m+7)B OUT ﾘﾓｰﾄ局 Ready 
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7-2. ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御時の RWw,RWr 仕様 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御で使用する場合、RWw0=3( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ﾓｰﾄﾞ) に設定してください。 

詳細は 7-3. ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御方法 を参照ください。 

また、RWr10,RWr11 より現在位置、RWr12,RWr13 より現在荷重をﾓﾆﾀｰできます。 

 

RWw 内容( ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ→あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ番号 I/O 名称と機能 内容 単位 

RWw0 IN 制御ﾓｰﾄﾞ 

制御ﾓｰﾄﾞを設定します。 

0:ｱﾅﾛｸﾞ制御、1:ﾃｰﾌﾞﾙ制御 CC-Link ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞ 

2:ﾃｰﾌﾞﾙ制御、3:ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 

– 

RWw1 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令方式 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令方式を設定します。 

0: 位置制御、1: 荷重制御 
– 

RWw2 IN 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令値下位

16bit 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令値下位 16bit を設定します。 

指令方式が 0 の時は指令位置、1 の時は指令荷重 

となります。 
×0.001[mm(kN)] 

RWw3 IN 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令値上位

16bit 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令値上位 16bit を設定します。 

指令方式が 0 の時は指令位置、1 の時は指令荷重 

となります。 

RWw4 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令速度 ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令速度を設定します。 ×0.01[mm/sec] 

RWw5 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 加速時間 ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の加速時間を設定します。 ×0.001[sec] 

RWw6 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 減速時間 ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の減速時間を設定します。 ×0.001[sec] 

RWw7 IN Table 番号 ﾃｰﾌﾞﾙ制御の Table 番号を設定します。 – 

RWw8 IN Point 番号 ﾃｰﾌﾞﾙ制御時の開始時の Point 番号を設定します。 – 

RWr 内容（あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ→ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ番号 I/O 名称と機能 内容 単位 

RWr0 OUT 制御ﾓｰﾄﾞ RWw0( 制御ﾓｰﾄﾞ) で設定した値が設定されます。 – 

RWr1 OUT ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令方式 
RWw1( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令方式) で設定した値が設 

定されます。 
– 

RWr2 OUT 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令値下位

16bit 

RWw2( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令値下位 16bit) で設定し 

た値が設定されます。 
×0.001[mm(kN)] 

RWr3 OUT 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令値上位

16bit 

RWw3( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令値上位 16bit) で設定し 

た値が設定されます。 

RWr4 OUT ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 指令速度 
RWw4( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の指令速度) で設定した値が設 

定されます。 
×0.01[mm/sec] 

RWr5 OUT ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 加速時間 
RWw5( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の加速時間) で設定した値が設 

定されます。 
×0.001[sec] 

RWr6 OUT ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 減速時間 
RWw6( ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御の減速時間) で設定した値が設 

定されます。 
×0.001[sec] 

RWr7 OUT 動作中の Table 番号 Table 制御時、動作中の Table 番号が設定されます。 – 

RWr8 OUT 動作中の Point 番号 Table 制御時、動作中の Point 番号が設定されます。 – 

RWr9 OUT 未使用   

RWr10 OUT 現在位置 下位 16bit 現在位置ﾃﾞｰﾀの下位 16bit が設定されます。 
×0.001[mm] 

RWr11 OUT 現在位置 上位 16bit 現在位置ﾃﾞｰﾀの上位 16bit が設定されます。 

RWr12 OUT 現在荷重 下位 16bit 現在荷重ﾃﾞｰﾀの下位 16bit が設定されます。 
×0.001[kN] 

RWr13 OUT 現在荷重 上位 16bit 現在荷重ﾃﾞｰﾀの上位 16bit が設定されます。 

 

注）制御ﾓｰﾄﾞ(RWw0) は、ｻｰﾎﾞ ON する前に必ず設定してください。 

  未設定のまま、ｻｰﾎﾞ ON すると正常な動作を行いません。 

  ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ﾓｰﾄﾞのみで使用する場合は、RWw0=3 の固定で問題ありません。 
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7-3. ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御方法 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御は、指令方式(RWw1)、指令値(RWw2,RWw3)、指令速度(RWw4)、加速時間(RWw5)、減速

時間(RWw6) を設定して、動作させる事ができます。 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御時の RX,RY,RWr,RWw の仕様は、7-1. ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御時の RX,RY 仕様,7-2. ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御時の

RWw,RW 仕様を参照ください。 

①制御ﾓｰﾄﾞ(RWw0) を 3 に設定します。 

②ｻｰﾎﾞ ON 入力(RYm2) を ON します。 

③指令ﾃﾞｰﾀを設定します。 

 指令方式を”位置制御”に設定 RWw1=0 

 指令位置を 100.000[mm](RWw2( 指令値下位 16bit)=0x86A0、RWw3( 指令値上位 16bit)=0x0001) に設定 

 指令速度を 20.00[mm/sec](RWw4=0x07D0) に設定 

 加速時間を 0.100[sec](RWw5=0x0064) に設定 

 減速時間を 0.100[sec](RWw6=0x0064) に設定 

備考）RWr0 ～ RWw6 には RWw0 ～ RWw6 で設定した値が設定されます。 

④ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ｽﾀｰﾄ入力(RY(m+1)3) を ON にすると、上記で設定した目標位置まで動作を行います。 

動作中信号(RXm3) が ON します。 

⑤現在値±ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲内に入ると、位置決め完了信号(RXm2) が ON します。 

⑥ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ｽﾄｯﾌﾟ入力( R Y ( m +1)4) を O N にすると、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御を停止し、位置決め完了信号( R 

X m2) が O F F します。動作中信号(RXm3) が OFF します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

参考）ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御動作中に指令ﾃﾞｰﾀをｾｯﾄして、再度ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ｽﾀｰﾄを ON すると動作を一旦停止せず

に切り換えることができます。 

  

RWw0(制御ﾓｰﾄﾞ) 

RYm2(ｻｰﾎﾞ ON) 

RY(m+1)3(ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ｽﾀｰﾄ) 

RWw1(指令方式) 

RWw3(指令値上位 16bit) 

RWw2(指令値下位 16bit) 

RWw4(指令速度) 

RY(m+1)4(ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ｽﾄｯﾌﾟ) 

RWw5(加速時間) 

RWw6(減速時間) 

RXm2(位置決め完了) 

RXm3(動作中) 

①    ② ③ ④                  ⑤ ⑥ 
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8. ﾃｰﾌﾞﾙ制御 CC-Link ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞ 

8-1. ﾃｰﾌﾞﾙ制御 CC-Link ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞ時の RX,RY 仕様 

ﾃｰﾌﾞﾙ制御 CC-Link ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞ時、RX,RY の仕様は下記の内容になります。 

 

RY 内容( ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ→あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ番号 I/O 名称と機能  内容 

RYm0 IN 手動出 ON にすると、ｲﾝﾁﾝｸﾞ速度(P.2013) で出方向に動作します。 

RYm1 IN 手動戻 ON にすると、ｲﾝﾁﾝｸﾞ速度(P.2013) で戻方向に動作します。 

RYm2 IN ｻｰﾎﾞ ON 
ON にすると、ｻｰﾎﾞﾓｰﾀがｻｰﾎﾞ ON します。 

この信号が OFF の場合、動作しません。 

RYm3 IN ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄ 

ON 時、上位からのｱﾅﾛｸﾞ電圧信号に従って位置制御動作／荷重制御動作を行いま

す。 

ｱﾅﾛｸﾞ制御方法に関しては、5-3. ｱﾅﾛｸﾞ電圧指令制御方法 を参照ください。 

RYm4 IN 原点復帰ｽﾀｰﾄ 
ON にすると、原点復帰します。 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ使用時は、電源投入時必ず原点復帰を行って下さい。 

RYm5 IN 位置／荷重ﾋﾞｯﾄ 

位置／荷重ﾋﾞｯﾄを ON、ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄを ON にすると、位置制御動作を行います。 

位置／荷重ﾋﾞｯﾄを OFF、ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄを ON にすると、荷重制御動作を行います。 

注) 荷重制御有無(P.3007)=0 の場合、この入力が OFF の状態でも位置制御となりま

す。 

RYm6 IN 異常ﾘｾｯﾄ 20msec 以上 ON にすると、異常を解除します。 

RYm7 IN 未使用  

RYm8 IN OT 

出方向のｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ入力です。 

ON にすると、それ以上出方向には動作しません。 

注）OT を使用する時、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの Ot 有効/ 無効(P.2018)=1 に設定してください。 

RYm9 IN -OT 

戻方向のｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ入力です。 

ON にすると、それ以上戻方向には動作しません。 

注)-OT を使用する時、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの-Ot 有効/ 無効(P.2019)=1 に設定してください。 

RYmA IN 位置ｾﾞﾛｾｯﾄ 

ON にすると、現在位置を 0 にします。 

注) 高精度ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ使用時に位置補正ありの場合は、この信号は無効 

となります。 

RYmB IN 荷重ｾﾞﾛｾｯﾄ ON にすると、現在荷重を 0 にします。 

RYmC IN 非常停止 
非常停止入力信号です。 

ON で正常、OFF で非常停止（ｻｰﾎﾞ OFF) となります。 

RYmD– 

RYmF 
IN 未使用  

RY(m+1)0 IN ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾀｰﾄ ON にすると、ﾃｰﾌﾞﾙ制御を開始します。 

RY(m+1)1 IN ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾄｯﾌﾟ ON にすると、ﾃｰﾌﾞﾙ制御を停止します。 

RY(m+1)2 IN Hold 信号 ﾃｰﾌﾞﾙ制御時、Hold 信号が ON 中は次の Point には切り替わりません。 

RY(m+1)3 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ｽﾀｰﾄ ON にすると、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御を開始します。 

RY(m+1)4 IN ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ｽﾄｯﾌﾟ ON にすると、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御を停止します。 

RY(m+1)5 IN 
ﾃｰﾌﾞﾙ制御ﾃﾞｰﾀｾｯﾄ信

号 

RY(m+1)6 が ON の時、この信号を ON にすると、ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀを設定します。 

RY(m+1)6 IN 
ﾃｰﾌﾞﾙ制御ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾓｰ

ﾄﾞ信号 

この信号を ON にすると、ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀ書込ﾓｰﾄﾞとなります。 

RY(m+7)8 IN ｲﾆｼｬﾙ処理完了 
本ｺﾝﾄﾛｰﾗは、ｲﾆｼｬﾙ要求処理が必要となります。 

詳細は、4-5.CC-Link ｲﾆｼｬﾙ要求処理をご参照ください。 
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RX 内容（あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ→ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ番号 I/O 名称と機能  内容 

RXm0 OUT 
急速落下防止弁ﾀｲﾐﾝ

ｸﾞ 

ｻｰﾎﾞ ON 時、ON します。 

この信号を急速落下防止弁に接続する場合、ﾘﾚｰ等を介して接続してください。 

直接接続すると、出力が壊れます。 

RXm1 OUT 装置正常 正常時 ON、異常時 OFF となります。 

RXm2 OUT 位置決め完了 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ位置制御時、現在位置が指令位置±位置制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲(P.2014) に入ると ON 

します。 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ荷重制御時、現在荷重が指令荷重±荷重制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲(P.2015) に入ると ON 

します。 

原点復帰動作時、現在位置が指令位置±位置制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲(P.2014) に入ると ON し

ます。 

RXm3 OUT 動作中 手動出、手動戻、原点復帰、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御動作時 ON します。 

RXm4 OUT 位置ﾘﾐｯﾄ 
現在位置が位置ﾘﾐｯﾄ上限値(P.1001) より大きい時もしくは位置ﾘﾐｯﾄ下限値 

(P.1000) より小さい時、ON します。 

RXm5 OUT 荷重ﾘﾐｯﾄ 
現在位置が荷重ﾘﾐｯﾄ上限値(P.1003) より大きい時もしくは荷重ﾘﾐｯﾄ下限値 

(P.1002) より小さい時、ON します。 

RXm6 OUT 差動弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号 

ｵﾌﾟｼｮﾝの差動弁のﾀｲﾐﾝｸﾞ信号を出力します。 

この信号が ON の時、上位 PLC より差動弁を ON してください。 

12.制御例 差動弁の制御方法についてを参照下さい。 

RXm7 OUT ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号 

ｵﾌﾟｼｮﾝのﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁のﾀｲﾐﾝｸﾞ信号を出力します。 

この信号が ON の時、上位 PLC よりﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁を ON してください。 

12.制御例 ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁の制御方法についてを参照下さい。 

RXm8 OUT 位置保持完了信号 
P/L=4 の時、位置保持が完了すればこの信号が ON します。 

12.制御例 ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁の制御方法についてを参照ください。 

RXm9 OUT 圧抜き弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号 

ｵﾌﾟｼｮﾝの圧抜き弁のﾀｲﾐﾝｸﾞ信号を出力します。 

この信号が ON の時、圧抜き弁を ON してください。 

12.制御例 ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁の制御方法についてを参照下さい。 

RXmA OUT 原点復帰要求 電源立ち上げたばかりの時 ON、原点復帰が終わると OFF します。 

RXmB OUT 原点復帰完了信号 電源立ち上げたばかりの時 OFF、原点復帰が終わると ON します。 

RXmC– 

RXmF 
OUT 未使用  

RX(m+1)0 OUT 
ﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀｾｯﾄ確定信

号 

RY(m+1)5 が ON して、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ書き込まれたらこの信号が ON します。 

RX(m+1)1 OUT 
ﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀ Ready 信

号 

ﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀが設定されたらこの信号が ON します。 

RX(m+7)8 OUT ｲﾆｼｬﾙ処理要求 本ｺﾝﾄﾛｰﾗは、ｲﾆｼｬﾙ要求処理が必要となります。 

詳細は、4-5.CC-Link ｲﾆｼｬﾙ要求処理をご参照ください。 RX(m+7)B OUT ﾘﾓｰﾄ局 Ready 
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8-2. ﾃｰﾌﾞﾙ制御 CC-Link ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞ時の RWw,RWr 仕様 

ﾃｰﾌﾞﾙ制御 CC-Link ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞで使用する場合、RWw0=1( ﾃｰﾌﾞﾙ制御 CC-Link ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞ) 

に設定してください。 

また、RWr10,RWr11 より現在位置、RWr12,RWr13 より現在荷重をﾓﾆﾀｰできます。 

 

RWw 内容( ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ→あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ番号 I/O 名称と機能 内容 単位 

RWw0 IN 制御ﾓｰﾄﾞ 

制御ﾓｰﾄﾞを設定します。 

0:ｱﾅﾛｸﾞ制御、1:ﾃｰﾌﾞﾙ制御 CC-Link ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞ 

2:ﾃｰﾌﾞﾙ制御、3:ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御 

– 

RWw1 IN ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定 point 番号 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定する point 番号を設定します。 – 

RWw2 IN 指令方式 
RWw1 で設定した point の指令方式を設定します。 

0: 位置制御、1: 荷重制御、2: 繰り返し、3: 前 Point 保持 
×0.001[mm(kN)] 

RWw3 IN ｲﾝﾎﾟｼﾞ信号有無 
RWw1 で設定した point のｲﾝﾎﾟｼﾞ信号の出力の有無を設 

定します。0: 無し、1: 有り 
 

RWw4 IN 

指令値 

RWw1 で設定した point の指令値を設定します。 

指令方式が 0 の時は指令位置、指令方式が 1 の時は指 

令荷重となります。 

×0.01[mm/sec] 

×0.001[sec] 
RWw5 IN 

RWw6 IN 指令速度 RWw1 で設定した point の指令速度を設定します。 ×0.001[sec] 

RWw7 IN 加速時間 RWw1 で設定した point の加速時間を設定します。 – 

RWw8 IN 減速時間 RWw1 で設定した point の減速時間を設定します。 – 

RWw9 IN 保持時間 RWw1 で設定した point の保持時間を設定します。 ×0.001[sec] 

RWw10 IN 動作開始 Point 番号 
ﾃｰﾌﾞﾙ制御ｽﾀｰﾄ時、RWw10 で設定した point から動作を開

始します。 
– 

RWr 内容（あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗ→ﾏｽﾀﾕﾆｯﾄ） 

ﾃﾞﾊﾞｲｽ番号 I/O 名称と機能 内容 Unit 

RWr0 OUT 制御ﾓｰﾄﾞ RWw0( 制御ﾓｰﾄﾞ) で設定した値が設定されます。 – 

RWr1 OUT point 番号 RWw1(point 番号) で設定した値が設定されます。 – 

RWr2 OUT 指令方式 RWw2( 指令方式) で設定した値が設定されます。 – 

RWr3 OUT ｲﾝﾎﾟｼﾞ信号有無 RWw3( ｲﾝﾎﾟｼﾞ有無) で設定した値が設定されます。 – 

RWr4 OUT 
指令値 RWw4,5( 指令値) で設定した値が設定されます。 ×0.001[mm(kN)] 

RWr5 OUT 

RWr6 OUT 指令速度 RWw6( 指令速度) で設定した値が設定されます。 ×0.01[mm/sec] 

RWr7 OUT 加速時間 RWw7( 加速時間) で設定した値が設定されます。 ×0.001[sec] 

RWr8 OUT 減速時間 RWw8( 減速時間) で設定した値が設定されます。 ×0.001[sec] 

RWr9 OUT 保持時間 RWw9( 保持時間) で設定した値が設定されます。 ×0.001[sec] 

RWr10 OUT 
現在位置 現在位置ﾃﾞｰﾀが設定されます。 ×0.001[mm] 

RWr11 OUT 

RWr12 OUT 
現在荷重 現在荷重ﾃﾞｰﾀが設定されます。 ×0.001[kN] 

RWr13 OUT 

RWr14 OUT 動作中の point 番号 現在動作中の point 番号が設定されます。 – 

 

注）制御ﾓｰﾄﾞ(RWw0) は、ｻｰﾎﾞ ON する前に必ず設定してください。 

  未設定のまま、ｻｰﾎﾞ ON すると正常な動作を行いません。 

  ﾃｰﾌﾞﾙ制御 CC-Link ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞのみで使用する場合は、RWw0=1 の固定で問題あり 

  ません。 
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8-3. ﾃｰﾌﾞﾙ制御 CC-Link ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定方法 

制御ﾓｰﾄﾞ（RWw0）を 1 にします。 

ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀﾓｰﾄﾞ信号(RY(m+1)6) を ON します。 

指令ﾃﾞｰﾀ（point 番号(RWw1)、指令方式(RWw2)、ｲﾝﾎﾟｼﾞ有無(RWw3)、指令値(RWw4,RWw5) 指令速

度(RWw6)、加速時間(RWw7)、減速時間(RWw8)、保持時間(RWw9)) を設定します。 

指令ﾃﾞｰﾀ設定後、ﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀ設定信号(RY(m+1)5) を ON にすると、ﾊﾟﾗﾒｰﾀが設定され、ﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀｾｯﾄ

確定信号(RX(m+1)0) が ON します。 

point 数は、point0 ～ point9 の最大 10 工程設定できます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

例）下記のﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀを設定する場合 

○Table 動作ﾊﾟﾀｰﾝ 

 

 

 

 

 

○Table ﾊﾟﾗﾒｰﾀ表 

  Point 0 Point 1 Point 2 Point 3 Point 4  

指令方式 – 0 0 1 0 3 
0：位置制御、1：荷重制御、2：繰り返し、

3：前 Point 保持 

指令値 mm or kN 100.000 110.000 5.000 10.000 –  

指令速度 mm/sec 100.00 10.00 5.00 200.00 –  

加速時間 sec 0.100 0.100 0.000 0.100 –  

減速時間 sec 0.100 0.100 0.000 0.100 –  

保持時間 sec 0.100 1.000 10.000 1.000 –  

ｲﾝﾎﾟｼﾞ有無 – 0 0 1 0 – 
0：ｲﾝﾎﾟｼﾞ信号出力無し、1：ｲﾝﾎﾟｼﾞ信号出力

有り 

 

  

Point 0 100mm まで位置制御で 100mm/sec で動作 

Point 1 110mm まで位置制御で 10mm/sec で動作 

Point 2 5kN まで荷重制御動作 

Point 3 10mm まで位置制御で 200mm/sec で動作 

Point 4 前の point を保持 

制御ﾓｰﾄﾞ 

Point 番号 

指令値 

指令方式 

加速時間 

指令速度 

減速時間 

保持時間 

ｲﾝﾎﾟｼﾞ有無 

ﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀｾｯﾄ信号 

ﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀｾｯﾄ確定信号 

ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀﾓｰﾄﾞ信号 
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○ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾀｲﾐﾝｸﾞﾁｬｰﾄ 

ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀﾓｰﾄﾞ信号が ON の時-ﾊﾟﾗﾒｰﾀ書込ﾓｰﾄﾞ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

制御ﾓｰﾄﾞ(RWw0) 

point 番号(RWw1) 

指令方式(RWw2) 

指令値(RWw4、RWw5) 

減速時間(RWw7) 

減速時間(RWw8) 
保持時間(RWw9) 

ｲﾝﾎﾟｼﾞ信号有無(RWw3) 

指令速度(RWw6) 

ﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀｾｯﾄ信号(RY(m+1)5) 

ﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀｾｯﾄ確定信号 RX(m+1)0) 

ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀﾓｰﾄﾞ信号 

ﾃﾞｰﾀ Ready 信号(RX(m+1)1) 

1 ｽｷｬﾝ分遅らせる 

point0 の 
指令値を登録 

On の時、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 
書込みﾓｰﾄﾞとなります。 

ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀﾓｰﾄﾞ信号が OFF の時-ﾊﾟﾗﾒｰﾀ読み込みﾓｰﾄﾞ 

備考１）RWw0～RWw9 の内容は、RWr0～RWr9 に設定されますので、指令値のｺﾝﾍﾟｱﾁｪｯｸにご使用ください。 
備考２）指令ﾃﾞｰﾀは、電源をきると、消えてしまいます。 

制御ﾓｰﾄﾞ(RWw0) 

point 番号(RWw1) 

point1 の 
指令値を登録 

point2 の 
指令値を登録 

point3 の 
指令値を登録 

point4 の 
指令値を登録 

ﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀｾｯﾄ確定信号 RX(m+1)0) 

ﾃｰﾌﾞﾙﾃﾞｰﾀｾｯﾄ信号(RY(m+1)5) 

ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀﾓｰﾄﾞ信号 

Off の時、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 
読み込みﾓｰﾄﾞとなります。 

point0 の現在の

登録値を 
RWr0～RWr9 
に設定します。 

point1 の現在の

登録値を 
RWr0～RWr9 
に設定します。 

point2 の現在の

登録値を 
RWr0～RWr9 
に設定します。 

point3 の現在の

登録値を 
RWr0～RWr9 
に設定します。 

point4 の現在の

登録値を 
RWr0～RWr9 
に設定します。 
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○ﾃｰﾌﾞﾙ動作ﾀｲﾐﾝｸﾞﾁｬｰﾄ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ﾃｰﾌﾞﾙ制御機能に関しては、6-3. ﾃｰﾌﾞﾙ制御例を参照ください。 

 

 

 

 

 

  

制御ﾓｰﾄﾞ(RWw0) 

動作開始 point 番号(RWw10) 

動作中の point 番号(RWr14) 

位置決め完了信号(RXm2) 

ﾃｰﾌﾞﾙｽﾀｰﾄ信号(RY(m+1)0) 

ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀﾓｰﾄﾞ信号 

動作開始 Point 番号を設定してﾃｰﾌﾞﾙｽﾀ

ｰﾄ信号を ON にすると、CC-Link で設

定したﾊﾟﾗﾒｰﾀにより動作します。 

○1 ﾊﾟﾀｰﾝのﾃｰﾌﾞﾙを繰り返し動作させる時 

ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀ 1 
登録 

ﾃｰﾌﾞﾙｽﾀｰﾄ信号(RY(m+1)0) 

ｲﾝﾎﾟｼﾞ有無で ON に設定した場合、指

令値に到達すると、位置決め完了信号

が ON します。 

○複数ﾊﾟﾀｰﾝのﾃｰﾌﾞﾙを連続して動作させる時 

ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀ１で動作中 ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀ１で動作中 ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀ１で動作中 

ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀ 1 
登録 

ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀ 2 
登録 

ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀ 3 
登録 

ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀ１で動作中 ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀ 2 で動作中 ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀ 3 で動作中 

ﾃｰﾌﾞﾙｽﾀｰﾄ信号(RY(m+1)0) 

ﾃｰﾌﾞﾙ動作中に次のﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀを登録しておきます。ﾃｰﾌﾞﾙｽﾀｰﾄを再度 ON にすると、ﾃｰﾌﾞﾙﾊﾟﾗﾒｰﾀが切り替わります。 
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9．ｹﾞｲﾝ調整   

9-1 概略 

 ｻｰﾎﾞｼﾘﾝﾀﾞ本体が機械に取り付いている状態でｹﾞｲﾝ調整を行ってください。ｹﾞｲﾝとは機械との関係の

中で設定されるものだからです。従って慣性負荷が変化すれば調整が再度必要となり、慣性負荷が頻繁

に変化し、その都度の調整が不可能な時は、最大の慣性負荷で調整を行ってください。 

9-2 設定項目 

P.1004: 位置制御＿比例ｹﾞｲﾝ（出） 

P.1005: 位置制御＿比例ｹﾞｲﾝ（戻） 

P.1006: 位置制御＿積分ｹﾞｲﾝ 

P.1007: 位置制御＿積分有効範囲 

P.1008: 荷重制御＿比例ｹﾞｲﾝ（出） 

P.1009: 荷重制御＿比例ｹﾞｲﾝ（戻） 

P.1010: 荷重制御＿積分ｹﾞｲﾝ 

P.1011: 荷重制御＿積分有効範囲 

9-3 調整手順 

ｹﾞｲﾝの調整は下記の順番で行ってください。 

調整を始める前に比例ｹﾞｲﾝを最小に、積分ｹﾞｲﾝを最大にした後、比例ｹﾞｲﾝ、積分ｹﾞｲﾝの順に調整を開始

して下さい。 

通常、比例ｹﾞｲﾝの出方向、戻方向の設定値は同じで可能ですが、条件が違う場合は、個々に設定して下

さい。 

比例ｹﾞｲﾝ 

ｹﾞｲﾝを徐々に大きくしていきます。ﾓｰﾀが振動する可能性があるので、振動したら即ｻｰﾎﾞを OFF できる

準備をしておいてください。振動が発生する数値が見つかったら、その値の 85％程度に設定を行いま

す。 

積分ｹﾞｲﾝ 

ｹﾞｲﾝを徐々に小さくしていきます。ﾓｰﾀが振動する可能性があるので、振動したら即ｻｰﾎﾞを OFF できる

準備をしておいてください。振動が発生する数値が見つかったら、その値の 120％程度に設定を行いま     

す。 

 

 

備考) 

 ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞの速度ｹﾞｲﾝ（速度指令 10V 当たりのﾓｰﾀ回転数) を変更した時、比例ｹﾞｲﾝの再調整が必要

です。例えば、ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞの速度ｹﾞｲﾝを 2 倍にした場合、比例ｹﾞｲﾝを 1/2 に修正します。 

 積分有効範囲とは、偏差がこの範囲に入ると積分が有効になります。積分が効かない時( 偏差が小さ

くならない時) 数値を大きくしてください。大きくしすぎるとｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄするので気をつけてください。 
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10. 仕様、その他 

10-1．仕様 

項目 内容 

電源 24 VDC ±10% 

電源容量 14.4 W or less 

周囲温度 0 to +50°C (凍結不可) 

周囲湿度 35 to 85% RH (結露不可) 

ﾉｲｽﾞ耐量 電源ﾗｲﾝ: 1 kVAC peak-to-peak 1µS square wave (ﾉｲｽﾞｼｭﾐﾚｰﾀによる) 

重量約 約 1 kg 

制御入力 ﾌｫﾄｶﾌﾟﾗｱｲｿﾚｰｼｮﾝ 

制御出力 ﾌｫﾄｶﾌﾟﾗｵｰﾌﾟﾝｺﾚｸﾀ出力 

ﾒﾓﾘﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟ機能 ﾌﾗｯｼｭ ROM 

 

10-2．最低入力時間 

各端子への最低入力時間は、10ms 以上としてください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

１０ｍｓ以上 
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10-3.P_Max,L_Max について 

 理論値の最高速度は下記の計算式で決定され、それ以上の値を P_Max,L_Max に設定されても最高速

度は計算値または、それ以下になります。計算値より小さい値を入れると、その値以上の速度は出ませ

ん。速度制限をしたい場合などに有効です。 

最高速度(mm/sec) = 
10V 時の回転数(rpm) 

× 
ﾎﾟﾝﾌﾟ吐出量(cc) 

 × 10 
60 受圧面積(cm2) 

 

備考） 

  ・10V 時の回転数はｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞの設定値とする。ﾊﾟﾗﾒｰﾀ A_head,A_rod,Pump 値参照の事。 

  ・受圧面積は出方向、戻方向により基本的に変わりので、使用する方向の受圧面積で計算して下さ

い。 

 

10-4．正しくお使いください 

■接続について 

○本機への供給電源に大きなﾉｲｽﾞがのっている場合には誤動作の原因となります。専用電源、ﾉｲｽﾞｶｯﾄﾄﾗ

ﾝｽ等をご利用ください。 

○ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻ、ﾛｰﾄﾞｾﾙ、ｱﾅﾛｸﾞ系入出力はﾂｲｽﾄ線（ｼｰﾙﾄﾞ有）を使用し、各端子へ接続してください。 

○高圧線や動力線と本機の出力ｺｰﾄﾞ等を同一配管されますと誤動作の原因となります、必ず単独配管と

してください。 

○端子取付線は、誤動作の原因とならないように確実に取り付けてください。 

■接地について 

○本機のﾌﾚｰﾑｸﾞﾗﾝﾄﾞ(FG) は強電ｱｰｽと共用しないで、単独に第３種接地を行ってください。 

 

10-5．保証とｱﾌﾀｰｻｰﾋﾞｽ 

■保証期間について 

 本機は、厳重な社内検査に合格した製品です。ご購入日から１年間は、弊社の製造上の問題に起因する

ことが明らかな故障については、無償で修理もしくは製品を交換いたします。 

■保証期間後の修理について 

 修理により機能が維持できる場合は、有償修理いたします。 

■ｻｰﾋﾞｽを依頼されるとき 

 保証期間の内外に関わらず、製品名と製造番号、ならびにできるだけ詳しい故障内容を、弊社営業部ま

たはお買上げいただきました弊社代理店までお知らせください。 
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11. 異常と対策 

11-1．症状と対策 

 

症状 対策 

Servo_Err ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞを確認する。 

Err 

非常停止信号が配線されているか？ 

異常入力が配線されているか？ 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻが断線していないか？ 

現在値が表示しない 
CPU 異常、ﾀｯﾁﾊﾟﾈﾙ通信異常の可能性がないか電源を再投入する。 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻが断線していないか？ 

指令値が表示しない 
上位指令値入力を確認する。 

CPU 異常、ﾀｯﾁﾊﾟﾈﾙ通信異常の可能性がないか電源を再投入する。 

動作しない 
ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ異常を確認する。 

CPU 異常の可能性がないか電源を再投入する。 

ﾀｯﾁﾊﾟﾈﾙが表示しない AC 電源又は 24V 電源異常？ 

ﾀｯﾁﾊﾟﾈﾙﾃﾞｰﾀの表示が全て 0 CPU 異常、ﾀｯﾁﾊﾟﾈﾙ通信異常の可能性がないか電源を再投入する。 

誤動作する 
ﾉｲｽﾞの可能性はないか動力線と信号線は別系統で配線されているか？ 

ｺﾈｸﾀが接続不良ではないか？ 

ｻｰﾎﾞ ON しない 
ｺﾈｸﾀ配線ﾐｽ又は接続不良？ 

ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞｲﾝﾀｰﾌｪｰｽｹｰﾌﾞﾙ配線ﾐｽ又は接続不良？ 

ﾓｰﾀが動作しない ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞの設定で OT/-OT を使用しない設定か？ 

暴走する ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞの設定でﾓｰﾀ回転方向逆になっていないか？ 

ﾓｰﾀがﾊﾝﾁﾝｸﾞする ﾊﾟﾗﾒｰﾀの比例・積分ｹﾞｲﾝ調整が適正か？ 

現在値のｾﾞﾛ点やｴﾝﾄﾞ端の値がおかしい ﾊﾟﾗﾒｰﾀの現在値ｵﾌｾｯﾄ、ｽﾊﾟﾝ調整が適正か？ 

上位からの指令値とｺﾝﾄﾛｰﾗの指令値が合わない ﾊﾟﾗﾒｰﾀの指令値ｵﾌｾｯﾄ、ｽﾊﾟﾝ調整が適正か？ 

ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞを交換したら動かなくなった 

ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞの設定を納入された時のﾃﾞｰﾀに合わせる。 

   OT/-OT を使用しない設定か？ 

   10V あたりの回転数は適正か？ 

   ﾄﾙｸﾘﾐｯﾄは適正か？ 

 ﾓｰﾀの回転方向は合っているか？ 

現在位置、現在荷重が安定しない 

信号線が動力線と同一配線になっていないか？ 

信号線のｼｰﾙﾄﾞが VSS に接続されているか？ 

信号線にﾂｲｽﾄｹｰﾌﾞﾙを使用しているか？ 

動作が逆になる サーボドライバへの速度指令が逆接続されていないか？ 

 

 

 

・ 異常発生時は原因を取り除き安全を確保してから異常ﾘｾｯﾄ後再運転してください、けがの原因になり

ます。 

・ ﾊﾟﾗﾒｰﾀの極端な調整・変更は動作が不安定になりますので、決して行わないでください。 

 

 

 

 

 

 

  

注意 
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12. 制御例 

非常停止入力(RYmC) について 

B 接点入力で、常時 ON にしてください。OFF の時は、ｻｰﾎﾞ ON および動作を行いません。 

①緊急停止が必要な時に、非常停止入力を OFF にしてください。 

OFF になると、あつかんｻｰﾎﾞは非常停止します。装置正常出力(RXm1) は OFF になります。 

②非常停止を解除するには、非常停止入力を ON にします。 

③異常ﾘｾｯﾄ入力(RYm6) を ON にしてください。装置正常出力(RXm1) は ON になります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

ｻｰﾎﾞ ON 入力(RYm2) について 

① ｻｰﾎﾞ ON 入力を ON にすると、ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸがｻｰﾎﾞ ON 出力（ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞｺﾈｸﾀ(SERVO) の 1_OUT0) 

が ON し、落下防止弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ出力(RXm0) が ON します。ｻｰﾎﾞ ON になると、あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰ

ﾗは「S_ON」表示します。 

②ｻｰﾎﾞ O N 入力を O F F にすると、ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸがｻｰﾎﾞ O N 出力（ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞｺﾈｸﾀ(SERVO) の

1_OUT0) が O F F し、落下防止弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ出力( R X m0)が OFF します。ｻｰﾎﾞ ON になると、あつか

んｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗは「S_OFF」表示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

①       ②       ③ 

RYm6(異常ﾘｾｯﾄ) 

RYmC(非常停止) 

RXm1(装置正常) 

ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞｺﾈｸﾀ(SERVO)  
の 1_OUT0 (ｻｰﾎﾞ ON) 

RYm2(ｻｰﾎﾞ ON) 

RXm0(急速落下防止弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ) 

①                                  ② 
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ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作について 

①ｻｰﾎﾞ ON 入力（RYm2) を ON にします。 

②手動出(RYm0) を ON にすると、ｲﾝﾁﾝｸﾞ速度(P2013) で出方向に動作します。 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作中は、動作中信号(RXm3) が ON します。 

③手動戻(RYm1) を ON にすると、ｲﾝﾁﾝｸﾞ速度(P2013) で戻方向に動作します。 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作中は、動作中信号(RXm3) が ON します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

①               ②                     ③ 

RYm0(手動出) 

RYm2(ｻｰﾎﾞ ON) 

RYm1(手動戻) 

RXm3(動作中) 
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原点復帰 ﾃﾞｼﾞﾀﾙｾﾝｻおよび高精度ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ使用時 

電源投入時に必ず原点復帰を行って下さい。 

① - ①ﾃﾞｼﾞﾀﾙｾﾝｻおよび高精度測長ｾﾝｻ（位置補正なし）原点ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁの取付け 

1．原点ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁを原点ﾘﾐｯﾄ(ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞｺﾈｸﾀ(SERVO) の 1_IN1) に接続してください。 

2. ﾄﾙｸﾘﾐｯﾄを 50% に下げます｡ 

3. ｼﾘﾝﾀﾞを戻端まで動作させます｡ 

4. 原点ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁが ON するように取り付けます｡ 

5. 原点ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁが OFF になるまで出方向に動作後､原点復帰を行います｡ 

6. 原点復帰完了( 移動完了信号が ON) すれば､原点復帰を終了させます｡ 

7. 原点ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁを戻端から出方向に動かして､ON する位置に取り付けます｡ 

8. 原点復帰がいつまでたっても終了しない場合､原点ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ位置を 16mm だした状態で､5,6 の動作

を行ってください｡ 

① - ②高精度測長ｾﾝｻ（位置補正有り）の時 

 1. ｼﾘﾝﾀﾞのﾏｰｷﾝｸﾞ内に原点ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁを取り付けてください。 

 2. 原点ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁを原点ﾘﾐｯﾄ入力(ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞｺﾈｸﾀ(SERVO) の 1_IN1) に接続してください。 
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②原点復帰方法 

1. ｻｰﾎﾞ ON にします。 

2. 原点復帰ｽﾀｰﾄ入力(RYm4) を ON すると、原点復帰速度 1(P2016) の速度で戻方向へ動作します｡ 

  動作中信号(RXm3) が ON します。 

3. 原点ﾘﾐｯﾄ入力(ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞｺﾈｸﾀ(SERVO) の 1_IN1) が ON になると､原点復帰速度 2(P2017) の速度

で出方向へ動作します｡ 

4. 原点ﾘﾐｯﾄ入力(ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞｺﾈｸﾀ(SERVO) の 1_IN1) が OFF になると､16mm ﾋﾟｯﾁのｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄﾃﾞｰﾀを

中心の 8.192mm の位置に動作します｡ 

5. 現在位置が 8.192mm ±位置制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲(P2014) 内にはいると､位置決め完了出力(RXm2) が

ON します。 

6. 原点復帰ｽﾀｰﾄ入力(RYm4) を OFF にすると、原点復帰が終了し、位置決め完了(RXm2) が OFF し

ます。 

動作中信号(RXm3) が OFF します。 

備考）原点復帰速度 1(P.2016), 原点復帰速度 2(P.2017) に関しては 12. 付録 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧を参照くださ

い。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

① ②             ③ ④  ⑤   ⑥ 

RYm4(原点復帰ｽﾀｰﾄ) 

RYm2(ｻｰﾎﾞ ON) 

ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞｺﾈｸﾀ(SERVO) の
1_IN1 (原点ﾘﾐｯﾄ) 

RXm2(位置決め完了) 

RXm3(動作中) 
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原点復帰 ｱﾅﾛｸﾞｾﾝｻ使用時 

ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻの場合、基本的にｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ方式なので原点復帰は必要ありません。 

 1. ｻｰﾎﾞ ON 入力(RYm2) を ON にします。 

 2. 原点復帰ｽﾀｰﾄ入力(RYm4) を ON にすると､原点復帰速度 1(P.2016) の速度でﾊﾟﾗﾒｰﾀ AHP の位置

に動作します｡ 

動作中信号(RXm3) が ON します。 

 3. 現在位置が AHP ±位置制御ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲内(.P2014) にはいると､位置決め完了信号(RXm2) を ON 

します。 

 4. 原点復帰ｽﾀｰﾄ入力(RYm4) を OFF にすると、原点復帰が終了し、位置決め完了信号(RXm2) を

OFF します。 

動作中信号(RXm3) が OFF します。 

 

備考）原点復帰速度 1(P.2016) に関しては、12. 付録 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧を参照ください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

偏差異常について位置保持（ｻｰﾎﾞ On）時もしくは位置制御時に指令位置と現在位置の差が偏差異常範

囲(P.3030) を越えると偏差異常になります。 

 

 

 

  

① ②                    ③   ④ 

RYm4(原点復帰ｽﾀｰﾄ) 

RYm2(ｻｰﾎﾞ ON) 

RXm3(動作中) 

RXm2(位置決め完了) 
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差動弁の制御方法について 

Table 制御時、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御時は、差動弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号（RXm6）を出力します。 

このﾀｲﾐﾝｸﾞ信号による差動弁の制御方法を下記に記載します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１．位置制御で出方向動作時、設定速度が差動弁 ON 速度（P.3026) より大きい時、上記ﾀｲﾐﾝｸﾞ（ｽﾀｰﾄ

と同時）で差動弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号(RXm6) になりますので、差動弁を ON してください。 

２．減速停止時、指令速度が差動弁 OFF 速度(P.3027) より小さくなる差動弁 OFF ﾃﾞｨﾚｲ時間(P.3028) 

手前で、差動弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号（RXm6）を OFF になりますので、差動弁を OFF してください。 

備考１）戻方向動作時および原点復帰、手動動作時は差動弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号は OFF となります。 

備考２）差動弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号は、必ずﾘﾚｰを介して差動弁に接続してください。 

 

   停止時にｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄする場合、差動弁 OFF 速度(P.3027) を大きくしてください。 

   停止時のｼｮｯｸが大きい場合、差動弁 OFF 速度(P.3027) を小さくしてください。 

   減速時間を長くすると、ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ、停止時のｼｮｯｸ双方に効果があります。 

   ｽﾀｰﾄ時のｼｮｯｸが大きい場合は加速時間を長くしてください。 
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ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁の制御方法について 荷重制御編 

Table 制御時、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御時はﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号（RXm7）、圧抜き弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号（RXm9)、位置保

持完了信号（RXm8）を出力します。このﾀｲﾐﾝｸﾞ信号によるﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁の制御方法を下記に記載します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１．位置制御で高速で出方向に動作します。 

２．荷重制御動作時、ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号（RXm7) が ON しますので、ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁を ON してくださ

い。 

３．荷重制御にて減圧動作を行います。 

４．位置保持ﾓｰﾄﾞにします。 

位置保持ﾓｰﾄﾞになると、ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号(RXm7) が OFF 圧抜き弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号（RXm9) が

ON します。 

  位置保持ﾓｰﾄﾞが完了すると、位置保持完了信号（RXm8）が ON します。 

５．位置制御で高速で戻方向に動作を行います。 

 

位置保持ﾓｰﾄﾞについて 

P3021( 位置保持時間）経過後、現在荷重が P3022（ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 OFF 荷重）より小さくなってから

P3023（ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 OFF 時間）を経過すると、位置保持完了信号(RXm8) を ON します。 

◇ Table 制御時は、制御方式(P/L) を 4 に設定すると位置保持ﾓｰﾄﾞとなります。 

位置保持が完了すると、自動的に次の Point の動作を行います。 

◇ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御時は、制御方式(P/L) を 4 に設定にすると、位置保持ﾓｰﾄﾞとなります。位置保持が完了す

ると、位置保持完了信号が ON になった時、位置保持ﾓｰﾄﾞ入力を OFF にして、位置制御で戻してくだ

さい。 
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ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁の制御方法について 位置制御編 

Table 制御、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御時に制御方式（P/L）を 5 にすると、ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 ON による位置制御となりま

す。 

Table 制御時、ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御時はﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号（RXm7）、圧抜き弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号(RXm9)、位置保持

完了信号(RXm8)を出力します。 

 

１． 位置制御で高速に出方向に動作します。 

２． ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 ON 時の位置制御時はﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号(RXm7)が ON しますので、ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁を ON し

てください。 

３． 現在荷重＞ｹﾞｲﾝ切替荷重(P.3038)になると、ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 ON 時の位置制御ｹﾞｲﾝに切り替わります 

４． 荷重制御にて減圧動作を行ってください。 

５． 位置保持ﾓｰﾄﾞにします。 

位置保持ﾓｰﾄﾞになると、ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号(RXm7)が OFF で圧抜き弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号(RXm9)が ON

します。 

６．位置制御で高速に戻方向に動作します。 
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13. 使用上の注意 

急速落下防止弁付きあつかんｻｰﾎﾞｼﾘﾝﾀﾞを動作させる場合 

１．動作時は、必ず急速落下防止弁を ON にしてください。OFF のまま動作させると、弁が壊れま

す。 

２．あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗの急速落下防止弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号(RXm0) を上位 PLC に取り込んで、ﾘﾚｰを介して

接続してください。ﾘﾚｰを介さずに、弁を急速落下防止弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号に直接接続すると、ｺﾝﾄﾛｰﾗの出力

が壊れるので絶対に行わないでください。（下図参照） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

動作可能ｽﾄﾛｰｸについて 

あつかんｻｰﾎﾞｼﾘﾝﾀﾞの動作可能ｽﾄﾛｰｸは戻端+2mm ～出端-2mm となりますので、この範囲内でご使用

ください。 

 

ﾌｪﾆｯｸｽｺﾝﾀｸﾄ製 ｺﾈｸﾀ抜け防止対策について 

ﾌﾟﾗｸﾞ- ｿｹｯﾄの抜けの原因としては接続部のﾌﾟﾗｸﾞが抜ける方向に何らかの要因で過剰なﾃﾝｼｮﾝ（引抜負

荷）がかかってしまう事が上げられます。 

対策としてはﾌﾟﾗｸﾞにﾃﾝｼｮﾝがかからないよう、ｲﾝｼｭﾛｯｸなどを使用し電線の曲げによるﾃﾝｼｮﾝ軽減を図っ

ていただく、もしくは電線を曲げずにﾃﾝｼｮﾝが掛からないように配線して頂くことを推奨致します。 
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14. 付録 

 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧 ﾃｰﾌﾞﾙ制御ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

お客様にて通常変更が可能なﾊﾟﾗﾒｰﾀとなっております。ﾊﾟﾗﾒｰﾀの内容および機能に関しては、下記を参

照下さい。 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀの表示・変更方法に関しては、3-1. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞを参照ください。 

 
ﾃｰﾌﾞﾙ制御ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧(Table 番号は## となります。## は、00 ～ 09） 

番号  名称 単位 設定範囲 

P.##00 

point0 

制御方式 – 
0：位置制御、1: 荷重制御 

2: 繰返動作、3: 保持動作 

P.##01 指令値 mm (kN) -999.999–999.999 

P.##02 指令速度 mm/sec 0–999.999 

P.##03 加速時間 sec 0–10.000 

P.##04 減速時間 sec 0–10.000 

P.##05 保持時間 sec 0–10.000 

P.##06 ｲﾝﾎﾟｼﾞ信号有無 – 0: 出力無し、1: 出力有り 

P.##07    

P.##10 

point1 

制御方式 – 
0：位置制御、1: 荷重制御 

2: 繰返動作、3: 保持動作 

P.##11 指令値 mm (kN) -999.999–999.999 

P.##12 指令速度 mm/sec 0–999.999 

P.##13 加速時間 sec 0–10.000 

P.##14 減速時間 sec 0–10.000 

P.##15 保持時間 sec 0–10.000 

P.##16 ｲﾝﾎﾟｼﾞ信号有無 – 0: 出力無し、1: 出力有り 

P.##17    

P.##20 

point2 

制御方式 – 
0：位置制御、1: 荷重制御 

2: 繰返動作、3: 保持動作 

P.##21 指令値 mm (kN) -999.999–999.999 

P.##22 指令速度 mm/sec 0–999.999 

P.##23 加速時間 sec 0–10.000 

P.##24 減速時間 sec 0–10.000 

P.##25 保持時間 sec 0–10.000 

P.##26 ｲﾝﾎﾟｼﾞ信号有無 – 0: 出力無し、1: 出力有り 

P.##27    

P.##30 

point3 

制御方式 – 
0：位置制御、1: 荷重制御 

2: 繰返動作、3: 保持動作 

P.##31 指令値 mm (kN) -999.999–999.999 

P.##32 指令速度 mm/sec 0–999.999 

P.##33 加速時間 sec 0–10.000 

P.##34 減速時間 sec 0–10.000 

P.##35 保持時間 sec 0–10.000 

P.##36 ｲﾝﾎﾟｼﾞ信号有無 – 0: 出力無し、1: 出力有り 

P.##37    

P.##40 

point4 

制御方式 – 
0：位置制御、1: 荷重制御 

2: 繰返動作、3: 保持動作 

P.##41 指令値 mm (kN) -999.999–999.999 

P.##42 指令速度 mm/sec 0–999.999 

P.##43 加速時間 sec 0–10.000 

P.##44 減速時間 sec 0–10.000 

P.##45 保持時間 sec 0–10.000 

P.##46 ｲﾝﾎﾟｼﾞ信号有無 – 0: 出力無し、1: 出力有り 

P.##47    

P.##50 

point5 

制御方式 – 
0：位置制御、1: 荷重制御 

2: 繰返動作、3: 保持動作 

P.##51 指令値 mm (kN) -999.999–999.999 

P.##52 指令速度 mm/sec 0–999.999 

P.##53 加速時間 sec 0–10.000 

P.##54 減速時間 sec 0–10.000 

P.##55 保持時間 sec 0–10.000 

P.##56 ｲﾝﾎﾟｼﾞ信号有無 – 0: 出力無し、1: 出力有り 

P.##57    
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ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧 C ﾗﾝｸﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

お客様にて通常変更が可能なﾊﾟﾗﾒｰﾀとなっております。 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀの内容および機能に関しては、下記を参照下さい。 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀの表示・変更方法に関しては、3-1. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞを参照ください。 

 
C ﾗﾝｸﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

No 
名称 内容 出荷時の設定 単位 設定範囲 

P.1000 位置ﾘﾐｯﾄ下限値 
現在位置が P.1000 より小さくなると、位置ﾘﾐｯﾄ出力(RXm4) が

ON します。制御時は、位置ﾘﾐｯﾄｴﾗｰにより停止します。 
– mm -999.999–999.999 

P.1001 位置ﾘﾐｯﾄ上限値 
現在位置が P.1001 より大きくなると、位置ﾘﾐｯﾄ出力(RXm4) が

ON します。制御時は、位置ﾘﾐｯﾄｴﾗｰにより停止します。 
– mm -999.999–999.999 

P.1002 荷重ﾘﾐｯﾄ下限値 
現在荷重が P.1002 より小さくなると、荷重ﾘﾐｯﾄ出力(RXm5) が

ON します。制御時は、荷重ﾘﾐｯﾄｴﾗｰにより停止します。 
– kN -999.999–999.999 

P.1003 荷重ﾘﾐｯﾄ上限値 
現在荷重が P.1003 より大きくなると、荷重ﾘﾐｯﾄ出力(RXm5) が

ON します。制御時は、荷重ﾘﾐｯﾄｴﾗｰにより停止します。 
– kN -999.999–999.999 

P.1004 
位置制御 

比例ｹﾞｲﾝ（出） 

位置制御時のｹﾞｲﾝを設定します。 

設定方法は、9. ｹﾞｲﾝ設定を参照ください。 

仕様上の位置

制御停止精度

に入るように

設定 

– 0–10.000 

P.1005 
位置制御 

比例ｹﾞｲﾝ（戻） 
– 0–10.000 

P.1006 
位置制御 

積分ｹﾞｲﾝ 
– 0–10.000 

P.1007 
位置制御 

積分有効範囲 
mm 0–10.000 

P.1008 
荷重制御 

比例ｹﾞｲﾝ（出） 

荷重制御時のｹﾞｲﾝを設定します。 

設定方法は、9. ｹﾞｲﾝ設定を参照ください。 

仕様上の荷重

制御停止精度

に入るように

設定 

– 0–10.000 

P.1009 
荷重制御 

比例ｹﾞｲﾝ（戻） 
– 0–10.000 

P.1010 
荷重制御 

積分ｹﾞｲﾝ 
– 0–10.000 

P.1011 
荷重制御 

積分有効範囲 
％ 0–10.000 

P.1012 ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾛｯｸﾋﾞｯﾄ ﾊﾟﾗﾒｰﾀの書き換え防止のためのﾊﾟﾗﾒｰﾀです。 2 – 

0:C ﾗﾝｸﾊﾟﾗﾒｰﾀ変更可能 

1:B,C ﾗﾝｸﾊﾟﾗﾒｰﾀ変更可能 

2: 全ﾊﾟﾗﾒｰﾀ変更可能. 

P1013 
差動弁用 

比例ｹﾞｲﾝ（出） 

差動弁動作時のｹﾞｲﾝを設定します。 

設定方法は、9. ｹﾞｲﾝ設定を参照ください。 
－ 

– 0–10.000 

P1014 
差動弁用 

比例ｹﾞｲﾝ（戻） 
– 0–10.000 
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ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧 B ﾗﾝｸﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

初期設定済みです。変更時は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾛｯｸを解除してください。ﾊﾟﾗﾒｰﾀの内容および機能に関しては、

下記を参照下さい。 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀの表示・変更方法に関しては、3-1. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞを参照ください。 

 
B ﾗﾝｸﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

番号 名称 内容 
出荷時の 

設定 
単位 設定範囲 

P.2000 
荷重制御時 

ｼﾘﾝﾀﾞ動作方向 

荷重制御動作時のｼﾘﾝﾀﾞの動作方向を設定します。 

出方向で荷重が増加する時は 1 に、戻方向で荷重が増加する場合は 0 

にします。 

出荷時の設定は、1 となっております。 

1 – 
0: 戻方向、 

1: 出方向 

P.2001 
位置制御時 

最高速度 

位置制御動作時の最高速度を設定します。この速度以上では、動作し 

ません。 

出荷時の設定値以上には、設定しないで下さい。 

仕様上の 

最高速度 
mm/sec 0–999.999 

P.2002 
荷重制御時 

最高速度 

荷重制御動作時の最高速度を設定します。この速度以上では、動作し

ます。 

出荷時の設定値以上には、設定しないでください。 

仕様上の 

最高速度 
mm/sec 0–999.999 

P.2003 
ｱﾅﾛｸﾞ制御 

指令位置ｵﾌｾｯﾄ 

指令位置のｵﾌｾｯﾄ値を設定します。 

指令位置が 10mm の状態を 0mm に変更したい場合、-10mm を設定

します。 

0 mm -999.999–999.999 

P.2004 
ｱﾅﾛｸﾞ制御 

指令位置ｽﾊﾟﾝ 

指令位置のｽﾊﾟﾝを設定します。10v あたりの移動量を設定します。 

指令位置を 10v あたり 200mm にしたい場合、200mm に設定しま

す。 

0 mm/10v -999.999–999.999 

P.2005 
ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻ 

ｵﾌｾｯﾄ 

ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻのｵﾌｾｯﾄ値を設定します。 

現在位置が 10mm の状態の 0mm にしたい場合、-10mm を設定しま

す。 

ｼﾘﾝﾀﾞの 

戻端で 

0mm にな 

るように 

設定 

mm -999.999–999.999 

P.2006 
ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻ 

ｽﾊﾟﾝ 

ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻのｽﾊﾟﾝ値を設定します。10v あたりの移動量を設定しま

す。 

ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻが 10v で 200mm にしたい場合、200mm に設定しま

す。 

ｼﾘﾝﾀﾞのｽ 

ﾄﾛｰｸにな 

るように 

設定 

mm/10v -999.999–999.999 

P.2007 
ｱﾅﾛｸﾞ制御 

指令荷重ｵﾌｾｯﾄ 

指令荷重のｵﾌｾｯﾄ値を設定します。 

指令荷重が 10kN の状態を 0kN にしたい場合、-10kN に設定しま

す。 

0 kN -999.999–999.999 

P.2008 
ｱﾅﾛｸﾞ制御 

指令荷重ｽﾊﾟﾝ 

指令荷重のｽﾊﾟﾝ値を設定します。10v あたりの移動量を設定します。 

指令荷重を 10v で 10kN にしたい場合、10kN に設定します。 
0 kN -999.999–999.999 

P.2009 圧力ｾﾝｻｵﾌｾｯﾄ 

圧力ｾﾝｻのｵﾌｾｯﾄ値を設定します。 

現在圧力が 10Mpa の状態を 0Mpa にしたい場合、-10Mpa に設定しま

す。 

圧力ｾﾝｻ 

の仕様に 

なるよう 

に設定. 

MPa -999.999–999.999 

P.2010 圧力ｾﾝｻｽﾊﾟﾝ 
圧力ｾﾝｻのｽﾊﾟﾝ値を設定します。10v あたりの移動量を設定します。 

現在圧力を 10v で 10Mpa にしたい場合、10Mpa に設定します。 
MPa/10V -999.999–999.999 

P.2011 ﾛｰﾄﾞｾﾙｵﾌｾｯﾄ 

ﾛｰﾄﾞｾﾙのｵﾌｾｯﾄ値を設定します。 

現在荷重が 10kN の状態を 0kN にしたい場合、-10kN に設定しま

す。 

無負荷時 

に 0kN に 

なるよう 

に設定 

kN -999.999–999.999 

P.2012 ﾛｰﾄﾞｾﾙｽﾊﾟﾝ ﾛｰﾄﾞｾﾙのｽﾊﾟﾝ値を設定します。 1 kN/v -999.999–999.999 

P.2013 ｲﾝﾁﾝｸﾞ速度 ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作時の速度を設定します。 – mm/sec 0–999.999 

P.2014 
位置制御 

ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲 

原点復帰時もしくは位置制御時の位置決め完了信号の出力範囲を設定

します。 

P.2014=1mm に設定した場合、指令位置が 100mm の時、現在位置が

99～ 101mm に入ると位置決め完了信号が ON します。 

– mm 0–999.999 

P.2015 
荷重制御 

ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲 

荷重制御時の位置決め完了信号の出力範囲を設定します。 

P.2015=1kN に設定した場合、指令荷重が 10kN の時、現在荷重が 9 

～11kN に入ると位置決め完了信号が ON します。 

– kN 0–999.999 

P.2016 原点復帰速度 1 原点復帰動作時の速度を設定します。 – mm/sec 0–999.999 

P.2017 
ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻ 

原点復帰位置 

ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻ使用時の原点復帰位置を設定します。 

P.2017=10mm に設定した場合、原点復帰ｽﾀｰﾄ入力を ON にすると

10mm の位置まで動作します。 

– mm 0–999.999 

P.2018 Ot 有効/ 無効 

OT 有効/ 無効を設定します。 

P.2018=1 に設定時 OT 入力(RYm8) が ON で、出方向には動作しま

せん。 

0 – 0:無効、1:有効 

P.2019 -Ot 有効/ 無効 

-OT 有効/ 無効を設定します。 

P.2019=1 の設定時 -OT 入力(RYm9) が ON で、戻方向には動作しま

せん。 

0 – 0:無効、1:有効 

P.2020 
ｽﾄﾛｰﾌﾞ信号 

ｾｯﾄｱｯﾌﾟ時間 
増設 IO のｽﾄﾛｰﾌﾞ出力(EOUT2) のｾｯﾄｱｯﾌﾟ時間を設定します。 5 msec 0–10.000 

P.2021 
ｽﾄﾛｰﾌﾞ信号 

ON 時間 
増設 IO のｽﾄﾛｰﾌﾞ出力(EOUT2) の ON 時間を設定します。 5 msec 0–10.000 

P.2022 
ｱﾅﾛｸﾞ指令速度 

移動平均回数 

ｱﾅﾛｸﾞ指令位置の移動速度回数を設定します。 

16 に設定した場合、16msec の移動平均ﾌｨﾙﾀとなります。 

 

16 – 1, 2, 4, 8, 16, 32, 64 
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B ﾗﾝｸﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

番号 名称 内容 
出荷時の 

設定 
単位 設定範囲 

P.2023 
ｱﾅﾛｸﾞ指令位置 

移動平均回数 

ｱﾅﾛｸﾞ指令位置の移動平均回数を設定します。 

16 に設定した場合、16msec の移動平均ﾌｨﾙﾀとなります。 
16 – 1, 2, 4, 8, 16, 32, 64 

P.2024 
ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻ 

移動平均回数 

ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻの移動平均回数を設定します。 

16 に設定した場合、16msec の移動平均ﾌｨﾙﾀとなります。 
16 – 1, 2, 4, 8, 16, 32, 64 

P.2025 
圧力ｾﾝｻ 

移動平均回数 

圧力ｾﾝｻの移動平均回数を設定します。 

16 に設定した場合、16msec の移動平均ﾌｨﾙﾀとなります。 
16 – 1, 2, 4, 8, 16, 32, 64 

P.2026 
ｱﾅﾛｸﾞ指令荷重 

移動平均回数 

ｱﾅﾛｸﾞ指令荷重の移動平均回数を設定します。 

16 に設定した場合、16msec の移動平均ﾌｨﾙﾀとなります。 
16 – 1, 2, 4, 8, 16, 32, 64 

P.2027 
ﾛｰﾄﾞｾﾙ 

移動平均回数 

ﾛｰﾄﾞｾﾙの移動平均回数を設定します。 

16 に設定した場合、16msec の移動平均ﾌｨﾙﾀとなります。 
16 – 1, 2, 4, 8, 16, 32, 64 
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ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧 A ﾗﾝｸﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

出荷時、設定済みとなっております。通常お客様にて変更していただくことはありません。 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀの内容および機能に関しては、下記を参照下さい。 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀの表示・変更方法に関しては、3-1. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞを確認ください。 

 
A ﾗﾝｸﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

番号 名称 内容 
出荷時の 

設定 
単位 設定範囲 

P.3000 
ﾓｰﾀ 10v あたりの回

転数 

ﾓｰﾀ 10V あたりの回転数を設定します。 

出荷時設定済みです。 

 

定格回転数 rpm/10v 0–10000 

P.3001 ﾍｯﾄﾞ側受圧面積 

あつかんｻｰﾎﾞｼﾘﾝﾀﾞのﾍｯﾄﾞ側受圧面積を設定します。 

出荷時設定済みです。ｼﾘﾝﾀﾞ変更時、再設定が必要で
す。 

 

あつかんｻｰ
ﾎﾞｼﾘﾝﾀﾞ仕様

値 

cm2 0–999 

P.3002 ﾛｯﾄﾞ側受圧面積 

あつかんｻｰﾎﾞｼﾘﾝﾀﾞのﾛｯﾄﾞ側受圧面積を設定します。 

出荷時設定済みです。ｼﾘﾝﾀﾞ変更時、再設定が必要で
す。 

 

cm2 0–999 

P.3003 ﾎﾟﾝﾌﾟ吐出量 

あつかんｻｰﾎﾞｼﾘﾝﾀﾞﾎﾟﾝﾌﾟの吐出量を設定します。 

出荷時設定済みです。ﾎﾟﾝﾌﾟ変更時、再設定が必要で
す。 

 

cc/rev 0–100.00 

P.3004 測長ｾﾝｻ種類 

あつかんｻｰﾎﾞｼﾘﾝﾀﾞの測長ｾﾝｻの種類を設定します。 

出荷時設定済みです。測長ｾﾝｻ変更時、再設定が必要
です。 

 
測長ｾﾝｻ 

仕様値 

– 

0: ｱﾅﾛｸﾞ測長ｾﾝｻ 

1: ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ 

2:SSI 測長ｾﾝｻ 

P.3005 ﾃﾞｼﾞﾀﾙｾﾝｻ種類 

あつかんｻｰﾎﾞｼﾘﾝﾀﾞのﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻの種類を設定し
ます。 

出荷時設定済みです。測長ｾﾝｻ変更時、再設定が必要
です。 

 

– 
0: ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ 

1: 高精度ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ 

P.3006 荷重ｾﾝｻ種類 

あつかんｻｰﾎﾞｼﾘﾝﾀﾞの荷重ｾﾝｻの種類を設定します。 

出荷時設定済みです。荷重ｾﾝｻ変更時、再設定が必要
です。 

 荷重ｾﾝｻ 

仕様値 

– 
0: ﾛｰﾄﾞｾﾙ 

1: 圧力ｾﾝｻ 

P.3007 荷重制御有無 

荷重制御の有無を設定します。 

出荷時の設定は、P.3007=1 となっております。 

P.3007=0 の設定した場合、荷重制御を行いません。 

 

– 
0: 荷重制御無し 

1: 荷重制御有り 

P.3008 原点復帰動作方向 1 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ使用時の原点復帰方向 1 を設定しま
す。 

出荷時設定済みです。測長ｾﾝｻ変更時、再設定が必要
です。 

 

0 – 
0: 戻方向 

1: 出方向 

P.3009 原点復帰動作方向 2 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ使用時の原点復帰方向 2 を設定しま
す。 

出荷時設定済みです。測長ｾﾝｻ変更時、再設定が必要
です。 

 

1 – 
0: 戻方向 

1: 出方向 

P.3010 原点復帰速度 2 

ﾃﾞｼﾞﾀﾙ測長ｾﾝｻ使用時の原点速度 2 を設定します。 

出荷時設定済みです。 

 

– mm/sec 0–999.999 

P.3011 Sam10 補正有無 

高精度測長ｾﾝｻ使用時、補正有無を設定します。 

出荷時設定済みです。測長ｾﾝｻ変更時、再設定が必要
です。 

– – 
0: 補正無し 

1: 補正有り 

P.3012 Sam10 補正ｶｳﾝﾄﾃﾞｰﾀ 

高精度測長ｾﾝｻ使用時、補正ｶｳﾝﾄ値を設定します。 

出荷時設定済みです。測長ｾﾝｻ変更時、再設定が必要
です。 

– – 0–1000 

P.3013 ﾛｰﾄﾞｾﾙ定格荷重 

ﾛｰﾄﾞｾﾙの定格荷重を設定します。 

出荷時設定済みです。ﾛｰﾄﾞｾﾙ変更時、再設定が必要
です。 

ﾛｰﾄﾞｾﾙ仕 

様値 

kN 0–999 

P.3014 ﾛｰﾄﾞｾﾙ定格出力 

ﾛｰﾄﾞｾﾙの定格出力を設定します。 

出荷時設定済みです。ﾛｰﾄﾞｾﾙ変更時、再設定が必要
です。 

mv/v 0–9.999 

P.3015 ﾛｰﾄﾞｾﾙ出力ｹﾞｲﾝ 
ﾛｰﾄﾞｾﾙの出力ｹﾞｲﾝを設定します。 

出荷時設定済みです。変更しないでください。 
– 2000, 1000, 500, 333 

P.3016 ﾛｰﾄﾞｾﾙ印可電圧 

ﾛｰﾄﾞｾﾙへの印可電圧を設定します。 

出荷時設定済みです。ﾛｰﾄﾞｾﾙ変更時、再設定が必要
となります。 

v 10 

P.3017 ｹﾞｲﾝ倍率 

内部の制御ﾊﾟﾗﾒｰﾀとなっております。 

出荷時設定済みです。変更しないでください。 

 

– 

– 0–999 

P.3018 
不感帯制御＿回転数

1 
rpm 0–10000 

P.3019 
不感帯制御＿回転数

2 
rpm 0–10000 
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A ﾗﾝｸﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

番号 名称 内容 
出荷時の 

設定 
単位 設定範囲 

P.3020 ﾃﾞｼﾞﾀﾙｾﾝｻ原点位置 
ﾃﾞｼﾞﾀﾙｾﾝｻの原点復帰位置を設定します。 

出荷時設定済みです。 
- mm 2.000～14.000 

P.3021 位置保持完了時間 

12. 制御例 ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁制御方法をご参照ください。 

- sec 0～9.999 

P.3022 ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 OFF 荷重 - kN 0～999.999 

P.3023 ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 OFF 時間 - sec 0～9.999 

P.3024 

ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 ON 時の加
圧時 

受圧面積 

ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 ON 時の加圧時の受圧面積を設定します。 

出荷時設定済みです。 
- cm2 0～9999 

P.3025 

ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 ON 時の減 

圧時 

受圧面積 

ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 ON 時の減圧時の受圧面積を設定します。 

出荷時設定済みです。 
- cm2 0～9999 

P.3026 差動弁 ON 速度 

差動弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号の ON 速度を設定します。 

出荷時設定済みです。 

12. 制御例 差動弁の制御方法についてをご参照下
さい。 

- mm/sec 0～999.999 

P.3027 差動弁 OFF 速度 

差動弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号の OFF 速度を設定します。 

出荷時設定済みです。 

12. 制御例 差動弁の制御方法についてをご参照下
さい。 

- mm/sec 0～999.999 

P.3028 差動弁 OFF ﾃﾞｨﾚ時間 

差動弁ﾀｲﾐﾝｸﾞ信号の OFF ﾃﾞｨﾚｲ時間を設定します。 

出荷時設定済みです。 

12. 制御例 差動弁の制御方法についてをご参照下
さい。 

- sec 0～9.999 

P.3029 ｹﾞｲﾝﾚｰﾄ有効範囲 
内部の制御ﾊﾟﾗﾒｰﾀとなっております。 

出荷時設定済みです。変更しないでください。 
- mm 0～999.999 

P.3030 偏差異常範囲 

偏差異常範囲を設定します。 

位置保持( ｻｰﾎﾞ On) もしくは位置制御時、指令位置
と現在 

位置の差が偏差異常範囲を超えると偏差異常となり
ます。 

- mm 0～999.999 

P.3031 ﾗﾆﾆﾝｸﾞﾓｰﾄﾞ 未使用 - - - 

P.3032 ﾗﾝﾆﾝｸﾞｶｳﾝﾄ 未使用 - - - 

P.3033 
ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁用位置制御

比例ｹﾞｲﾝ出 

ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 ON による位置制御時のｹﾞｲﾝを設定します。 

設定方法は、5.ｹﾞｲﾝ設定を参照ください。 

- - 0–10.000 

P.3034 
ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁用位置制御

比例ｹﾞｲﾝ戻 
- - 0–10.000 

P.3035 
ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁用位置制御

積分ｹﾞｲﾝ 
- - 0–10.000 

P.3036 
ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁用位置制御

積分有効範囲 
- - 0–10.000 

P.3037 
ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁用位置制御ｲ

ﾝﾎﾟｼﾞ範囲 
ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 ON による位置制御時の位置決め完了信号

の出力範囲を設定します。 
- - 0～999.999 

P.3038 
ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁用位置制御

ｹﾞｲﾝ切替荷重 

ﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 ON による位置制御動作時、現在荷重が

P.3038 より大きくな 

るとﾌﾟﾚﾌｨﾙ弁 ON による位置制御ｹﾞｲﾝに切り替わり

ます。 

- - 0～999.999 

P.3039 位置制御 微分ｹﾞｲﾝ出 位置制御時の微分ｹﾞｲﾝ（出）を設定します。 - - 0–10.000 

P.3040 位置制御 微分ｹﾞｲﾝ戻 位置制御時の微分ｹﾞｲﾝ（戻）を設定します。 - - 0–10.000 

P.3041 
位置制御 微分ｻﾝﾌﾟﾘﾝ

ｸﾞﾀｲﾑ 
位置制御時の微分ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞﾀｲﾑを設定します。 - - 0–10.000 

P.3042 
位置制御 微分有効範

囲 1 最小値 
位置制御時の微分有効範囲 1 最小値を設定します。 - - 0～999.999 

P.3043 
位置制御 微分有効範

囲 1 最大値 

位置制御時の微分有効範囲 1 最大値を設定します。 

指令位置-P.3043≦現在位置≦指令位置-P.3042 もしく

は 

指令位置+P.3042≦現在位置≦指令位置+P.3043 の時

に微分制御を行 

います。 

- - 0～999.999 

P.3044 
位置制御 微分用現在

位置移動平均回数 
微分制御用の現在位置の移動平均回数を設定します。 - - 1,2,4,8,16,32,64 

P.3045 
位置制御 微分有効範

囲 2 
位置制御時の微分有効範囲 2 を設定します。 - - 0～999.999 

P.3046 荷重制御 微分ｹﾞｲﾝ出 荷重制御時の微分ｹﾞｲﾝ（出）を設定します。 - - 0–10.000 

P.3047 荷重制御 微分ｹﾞｲﾝ戻 荷重制御時の微分ｹﾞｲﾝ（戻）を設定します。 - - 0–10.000 

P.3048 
荷重制御 微分ｻﾝﾌﾟﾘﾝ

ｸﾞﾀｲﾑ 
荷重制御時の微分ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞﾀｲﾑを設定します。 - - 0–10.000 

P.3049 
荷重制御 微分有効範

囲 1 最小値 
荷重制御時の微分有効範囲 1 最小値を設定します。 - - 

 
0～999.999 
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A ﾗﾝｸﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

番号 名称 内容 
出荷時の 

設定 
単位 名称 

P.3050 
荷重制御 微分有効範

囲 1 最大値 

荷重制御時の微分有効範囲 1 最大値を設定します。 

Lmin=指令荷重×(P.3049÷100)、Lmax=指令荷重×

(P.3050÷100) 

とすると、指令荷重-Lmax≦現在荷重≦指令荷重-

Lmin もしくは 

指令荷重+Lmin≦現在荷重≦指令荷重+Lmax の時に

微分制御を行いま 

す。 

- - 0～999.999 

P.3051 
荷重制御 微分用現在

荷重移動平均回数 
微分制御用の現在荷重の移動平均回数を設定します。 - - 1,2,4,8,16,32,64 

P.3052 
荷重制御 微分有効範

囲 2 
荷重制御時の微分有効範囲 2 を設定します。 - - 0～999.999 

P.3053 
位置制御 比例制御ﾓｰ

ﾄﾞ 
位置制御時の比例ｹﾞｲﾝ偏差ﾓｰﾄﾞを設定します。 - - 1～3 

P.3054 
位置制御 比例制御ｹﾞ

ｲﾝ乗数ﾓｰﾄﾞ 

位置制御時のｹﾞｲﾝ乗数ﾓｰﾄﾞを設定します。 

P.3053 が 2 乗もしくは 3 乗制御時の有効範囲を設定

します。 

- - 0～999.999 

P.3055 
荷重制御 比例制御ﾓｰ

ﾄﾞ 
荷重制御時の比例ｹﾞｲﾝ偏差ﾓｰﾄﾞを設定します。 - - 1～3 

P.3056 
荷重制御 比例制御ｹﾞ

ｲﾝ乗数ﾓｰﾄﾞ 

荷重制御時のｹﾞｲﾝ乗数ﾓｰﾄﾞを設定します。 

P.3055 が 2 乗もしくは 3 乗制御時の有効範囲を設定

します。 

- - 0～999.999 

P.3057 速度制御 回転数倍率 回転指令倍率を設定します。 - - 0～999.999 

P.3058 ﾈｯﾄﾜｰｸ選択 ﾈｯﾄﾜｰｸを設定します。 - - 

0：標準 IO 
1：標準 IO+増設 IO 

2：CC-LINK 

P.3059 未使用 未使用 - - 

0：ｱﾅﾛｸﾞ制御ﾓｰﾄﾞ 
1：ﾃｰﾌﾞﾙ制御 CC-Link ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞ 

2：ﾃｰﾌﾞﾙ制御ﾓｰﾄﾞ 
3：ﾃﾞｼﾞﾀﾙ制御ﾓｰﾄﾞ 

P.3060 CC-Link 通信速度 CC-Link の通信速度を設定します。 - - 

0：156kbps 
1：625kbps 
2：2.5Mbps 
3：3.5Mbps 
4：10Mbps 

P.3061 CC-Link 局番 CC-Link 局番を設定します。 - - 1～60：4 局占有 

P.3062 未使用 - - - - 

P.3063 未使用 - - - - 

P.3064 未使用 - - - - 

P.3065 未使用 - - - - 

P.3066 未使用 - - - - 

P.3067 未使用 - - - - 

P.3068 未使用 - - - - 

P.3069 未使用 - - - - 

P.3070 未使用 - - - - 

P.3071 未使用 - - - - 

P.3072 未使用 - - - - 

P.3073 サーボ DA 出力ｵﾌｾｯﾄ ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞへの指令電圧をｵﾌｾｯﾄします。 - rpm -100–100 
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ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧 IP ｱﾄﾞﾚｽﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗの IP ｱﾄﾞﾚｽを設定します。設定後、電源を一度切って再投入してください。 

IP ｱﾄﾞﾚｽ変更後は、電源の再投入後に、ﾊﾟﾗﾒｰﾀが反映されます。 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀの内容および機能に関しては、下記を参照下さい。 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀの表示・変更方法に関しては、3-1. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞを参照ください。 

 
IP ｱﾄﾞﾚｽﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

番号 内容 
出荷時の 

設定 
単位 設定範囲 

P.4000 あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗの IP ｱﾄﾞﾚｽを設定します。 

192.168.178.101 に設定する場合、下記の設定となります。 

P.4000=192 

P.4001=168 

P.4002=178 

P.4003=101 

– – 0–255 

P.4001 – – 0–255 

P.4002 – – 0–255 

P.4003 – – 0–255 

P.4004 未使用 – – 0–9999 

P.4005 あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗのｻﾌﾞﾈｯﾄﾏｽｸを設定します。 

255.255.255.0 に設定する場合、下記の設定となります。 

P.4005=255 

P.4006=255 

P.4007=255 

P.4008=0 

255 – 0–255 

P.4006 255 – 0–255 

P.4007 255 – 0–255 

P.4008 0 – 0–255 

P.4009 あつかんｻｰﾎﾞｺﾝﾄﾛｰﾗのﾃﾞﾌｫﾙﾄｹﾞｰﾄｳｪｲを設定します。 

0.0.0.0 に設定する場合、下記の設定となります。 

P.4009=0 

P.4010=0 

P.4011=0 

P.4012=0 

0 – 0–255 

P.4010 0 – 0–255 

P.4011 0 – 0–255 

P.4012 0 – 0–255 

P.4013 マスターユニット(PC) 使用時、マスターユニット(PC) の IP ｱﾄﾞﾚｽを

設定します。 

192.168.178.200 に設定する場合、下記の設定となります。 

P.4013=192 

P.4014=168 

P.4015=178 

P.4016=200 

– – 0–255 

P.4014 – – 0–255 

P.4015 – – 0–255 

P.4016 – – 0–255 

P.4017 
マスターユニット(PC) 使用時、マスターユニット(PC) のポート番号

を設定します。 
– – 0–9999 

P.4018 PLC 使用時、PLC の IP ｱﾄﾞﾚｽを設定します。 

192.168.178.150 に設定する場合、下記の設定となります。 

P.4018=192 

P.4019=168 

P.4020=178 

P.4021=150 

– – 0–255 

P.4019 – – 0–255 

P.4020 – – 0–255 

P.4021 – – 0–255 

P.4022 未使用 – – 0–9999 
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