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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 PQCSC 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。 

  

● 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. ﾊﾝﾃﾞｨｰｵﾍﾟﾚｰﾀ(PQCSC-RE-01) 

○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 

 DIGITAL I/O  ：標準 IO 

RS232C  ：PC 接続ﾎﾟｰﾄ 

RUN(緑)  ：正常時点滅してます。 

    点灯か消灯になった場 

合、CPU 異常です。 

ERR(赤)  ：異常時点灯します。 

 REMOTE  ：ﾊﾝﾃﾞｨｰｵﾍﾟﾚｰﾀ接続用 

 

 

 

 

 

 

備考）コネクタは「5. 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 
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2. ﾊﾝﾃﾞｨｰｵﾍﾟﾚｰﾀﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ 

 

  

2-2. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞ参照 

2-3. ﾓﾆﾀｰﾓｰﾄﾞ参照 

2-4. 入力表示ﾓｰﾄﾞ参照 

2-5. 出力表示ﾓｰﾄﾞ参照 

2-6. ｴﾗｰ表示ﾓｰﾄﾞ参照 

2-1 状態表示ﾓｰﾄﾞ参照 

[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 

2-7. 自動調整ﾓｰﾄﾞ参照 

[PRESET] ｷｰを押す 
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2-1. 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。 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

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さい。 

ｻｰﾎﾞ Off 中 

ｻｰﾎﾞ On 中 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ初期動作中 

ｱﾅﾛｸﾞ位置制御動作中 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ出動作中 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ戻動作中 
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2-2. 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、13. 付録 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧 を参照ください。 

2-2-1. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ選択ﾓｰﾄﾞ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2-2-2. 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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2-3. 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 指令位置 mm 

U.0001 現在位置 mm 
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2-4. 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。 

 

2-4-1.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。 
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2-5. 出力表示ﾓｰﾄﾞ 

 

2-5-1.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。 

 

 

2-6. 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 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ご確認ください 

2 測長ｾﾝｻ断線ｴﾗｰ 測長ｾﾝｻの信号をご確認ください。 

3 位置ﾘﾐｯﾄｴﾗｰ 位置ﾘﾐｯﾄﾊﾟﾗﾒｰﾀをご確認ください。 

4 偏差ｴﾗｰ 偏差異常ﾊﾟﾗﾒｰﾀをご確認ください。 
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2-7.自動調整ﾓｰﾄﾞ 

 

2-7-1 現在位置 自動調整ﾓｰﾄﾞ F.0000 

 

P.2011、P.2012 を自動調整を行う前に設定してください。 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀの設定方法は、2-2. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞを参照ください。 

① 「PRESET」を数回押して、現在位置自動調整ﾓｰﾄﾞ：F0000 に移行してください。 

 

② F.0000 の画面で「PRESET」を長押しすると、現在位置の自動調整ﾓｰﾄﾞとなり、 

現在位置が表示されます。 

 

P.2011 の値に設定したい位置までｼﾘﾝﾀﾞを動作させます。 

「WRITE」を押しながら「▼」を押すと、“PSEt1”と表示されます。 

 

P.2012 の値に設定したい位置までｼﾘﾝﾀﾞを動作させます。 

「WRITE」を押しながら「▲」を押すと、“PSEt2”と表示されます。 

 

  ｼﾘﾝﾀﾞを動作させて、実際に調整されていることを確認してください。 

これで、現在位置の自動調整は完了です。 
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2-7-2 指令位置 自動調整ﾓｰﾄﾞ F.0001 

 

P.2013、P.2014 を自動調整を行う前に設定してください。 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀの設定方法は、2-2. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞを参照ください。 

① 「PRESET」を数回押して、現在位置自動調整ﾓｰﾄﾞ：F0000 に移行してください。 

 

② F.0000 の画面で「▲」を押して、F.0001 にしてください。 

 

③ F.0001 の画面で「PRSET」を長押しすると、指令位置の自動調整ﾓｰﾄﾞとなり、 

指令位置が表示されます。 

 

P.2013 の値に設定したい指令位置（電流）を入力します。 

「WRITE」を押しながら「▼」を押すと、“PSEt1”と表示されます。 

 

P.2014 の値に設定したい指令位置（電流）を入力します。 

「WRITE」を押しながら「▲」を押すと、“PSEt2”と表示されます。 

 

  指令位置（電流）を変化させて、実際に調整されていることを確認してください。 

これで、指令位置の自動調整は完了です。 

 

  



16 
 

 

3.ﾊﾟﾗﾒｰﾀについて 

 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀ種類 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ番号 略称  

3-1.共通ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

P.1000 V_MAX  

P.1001 PREF_OFFSET  

P.1002 PREF_SPAN  

P.1003 PNOW_OFFSET  

P.1004 PNOW_SPAN  

P.1005 V_INCH  

P.1006 IN_POSI  

3-2.ｹﾞｲﾝ 

P.1007 KP+  

P.1008 KP-  

P.1009 Ti  

P.1010 EVN  

3-3.ｼﾘﾝﾀﾞ内部ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

P.1011 ―  

P.1012 MOTOR_MAX  

P.1013 A_ROD  

P.1014 A_HEAD  

P.1015 PUMP  

P.1016 RPM_MIN  

P.1017 RPM_MAX  

3-4.位置ﾘﾐｯﾄﾊﾟﾗﾒｰﾀ 
P,1018 POSI_LIMIT_MIN  

P.1019 POSI_LIMIT_MAX  

3-5.移動平均ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 
P.1020 PREF_IDOU_HEIKIN  

P.1021 PNOW_IDOU_HEIKIN  

3-6.現在位置自動調整ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 
P.2000 PNOW_AUTO1  

P.2001 PNOW_AUTO2  

3-7.指令位置自動調整ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 
P.2002 PREF_AUTO1  

P.2003 PREF_AUTO2  

3-8.断線異常ﾊﾟﾗﾒｰﾀ P.2004 POSI_BREAK  

3-9.偏差異常ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 
P.2005 ERR_EVN  

P.2006 TIME_ERR_EVN  
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3-1.共通ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

番号 略称 内容 

P.1000 V_MAX ｱﾅﾛｸﾞ制御時の最高速度を設定します。 

設定範囲：0～999.999 mm/sec 

P.1001 PREF_OFFSET 指令位置のｵﾌｾｯﾄ値を設定します。 

設定範囲：-999.999～999.999 mm 

P.1002 PREF_SPAN 指令位置の 10V あたりの値を設定します。 

設定範囲：-999.999～999.999 mm 

指令位置のｵﾌｾｯﾄ、ｽﾊﾟﾝの設定に関して、F.0001 で自動調整を行うことができます。 

 

 

P.1003 PNOW_OFFSET 現在位置のｵﾌｾｯﾄ値を設定します。 

設定範囲：-999.999～999.999 mm 

P.1004 PNOW_SPAN 現在位置の 10V あたりの値を設定します。 

設定範囲：-999.999～999.999 mm 

指令位置のｵﾌｾｯﾄ、ｽﾊﾟﾝの設定に関して、F.0000 で自動調整を行うことができます。 

 
 

P.1005 V_INCH ｲﾝﾁﾝｸﾞ速度を設定します。 

設定範囲：0～999.999 mm/sec 

P.1006 IN_POSI ｱﾅﾛｸﾞ制御時の IN POSI 信号出力範囲を設定します。 

設定範囲：0～999.999 mm 

P.1002=1、WREF=100kN 設定で荷重制御を行った場合 

現在位置が 99～101kN の範囲に入ったときに INPOSI 信号を出力します。 
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3-2.ｹﾞｲﾝ 

 

番号 略称 内容 

P.1007 KP+ 比例ｹﾞｲﾝ出を設定します。 

設定範囲：0～10.000 

P.1008 KP- 比例ｹﾞｲﾝ戻を設定します。 

設定範囲：0～10.000 

P.1009 Ti 積分ｹﾞｲﾝを設定します。 

設定範囲：0～10.000 

P.1010 Evn 積分有効範囲を設定します。 

１．指令荷重まで動作しない時 ⇒ Evn（P.1010）を上げる。 

例）偏差（指令位置―現在位置）が 1[mm]の時、P.1010 を 1[mm]以上にすると偏差はなくなる 

 

２．位置制御にﾊﾝﾁﾝｸﾞする⇒KP+（P.1007）、KP-(P.1008)を小さくする。 

例）P.1007=0.5、P.1008=0.5 の時、ﾊﾝﾁﾝｸﾞがなくなるまで少しずつ下げる。 

 

 

３．位置制御中、ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄする⇒Evn（P.1010）を下げる。 

 

４．２の時にﾊﾝﾁﾝｸﾞ周期が長い場合⇒Evn（P.1010）を下げる。 
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3-3.ｼﾘﾝﾀﾞ内部ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

番号 略称 内容 

P.1011 ―  

P.1012 MOTOR_MAX ﾓｰﾀ 10V あたりの回転数を設定します。 

設定範囲：0～10000 rpm 

P.1013 A_ROD ｼﾘﾝﾀﾞのﾛｯﾄﾞ側の受圧面積を設定します。 

設定範囲：0～9999 cm2 

P.1014 A_HEAD ｼﾘﾝﾀﾞのﾍｯﾄﾞ側の受圧面積を設定します。 

設定範囲：0～9999 cm2 

P.1015 PUMP ﾎﾟﾝﾌﾟの吐出量を設定します。 

設定範囲：0～99.99 cc/rev 

P.1016 RPM_MIN 不感帯最小値を設定します。 

出荷時に調整しておりますので、変更しないようお願いいたします。 

P.1017 RPM_MAX 不感帯最大値を設定します。 

出荷時に調整しておりますので、変更しないようお願いいたします。 
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3-4.位置ﾘﾐｯﾄﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

P.1018 POSI_LIMIT_MIN 位置ﾘﾐｯﾄ下限値を設定します。 

設定範囲：-999,999～999.999 mm 

P.1019 POSI_LIMIT_MAX 位置ﾘﾐｯﾄ上限値を設定します。 

設定範囲：-999,999～999.999 mm 

ｱﾅﾛｸﾞ制御動作時に、現在位置が P.1018 より小さい時もしくは P.1019 より大きい時に位置ﾘﾐｯﾄｴﾗｰとなり

ます。ｴﾗｰ発生時、装置正常信号(OUT1)は OFF になります。 

 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ戻方向動作時に、現在位置が P.1018 より小さくなる方向には動作します。 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ出方向動作時に、現在位置が P.1019 より大きくなる方向には動作します。 

備考）ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作時は、位置ﾘﾐｯﾄｴﾗｰにはなりません。 

 

 

3-5.移動平均ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

番号 略称 内容 

P.1020 PREF_IDOU_HEIKIN 指令位置の移動平均回数を設定します。 

設定範囲：0～9 

P.1021 PREF_IDOU_HEIKIN 現在位置の移動平均回数を設定します。 

設定範囲：0～9 

移動平均回数を増やすと、ﾉｲｽﾞ成分を取り除くことができますが、大きくするにつれて応答性が遅くなりま

す。 
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3-6.現在位置自動調整ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

P.2000 PNOW_AUTO1 現在位置の自動調整位置１を設定します。 

設定範囲：-999.999～999.999 mm 

P.2001 PNOW_AUTO2 現在位置の自動調整位置 2 を設定します。 

設定範囲：-999.999～999.999 mm 

現在位置 自動調整ﾓｰﾄﾞ F.0000 

 

P.2000、P.2001 を自動調整を行う前に設定してください。 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀの設定方法は、2-2. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞを参照ください。 

③ 「PRESET」を数回押して、現在位置自動調整ﾓｰﾄﾞ：F0000 に移行してください。 

 

④ F.0000 の画面で「PRESET」を長押しすると、現在位置の自動調整ﾓｰﾄﾞとなり、 

現在位置が表示されます。 

 

P.2011 の値に設定したい位置までｼﾘﾝﾀﾞを動作させます。 

「WRITE」を押しながら「▼」を押すと、“PSEt1”と表示されます。 

 

P.2012 の値に設定したい位置までｼﾘﾝﾀﾞを動作させます。 

「WRITE」を押しながら「▲」を押すと、“PSEt2”と表示されます。 

 

  ｼﾘﾝﾀﾞを動作させて、実際に調整されていることを確認してください。 

これで、現在位置の自動調整は完了です。 

 



22 
 

3-7.指令位置自動調整ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

P.2002 PREF_AUTO1 指令位置の自動調整位置１を設定します。 

設定範囲：-999.999～999.999 mm 

P.2003 PREF_AUTO2 指令位置の自動調整位置 2 を設定します。 

設定範囲：-999.999～999.999 mm 

指令位置 自動調整ﾓｰﾄﾞ F.0001 

 

P.2002、P.2003 を自動調整を行う前に設定してください。 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀの設定方法は、2-2. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞを参照ください。 

④ 「PRESET」を数回押して、現在位置自動調整ﾓｰﾄﾞ：F0000 に移行してください。 

⑤ F.0000 の画面で「▲」を押して、F.0001 にしてください。 

 

⑥ F.0001 の画面で「PRSET」を長押しすると、指令位置の自動調整ﾓｰﾄﾞとなり、 

指令位置が表示されます。 

 

P.2013 の値に設定したい指令位置（電流）を入力します。 

「WRITE」を押しながら「▼」を押すと、“PSEt1”と表示されます。 

 

P.2014 の値に設定したい指令位置（電流）を入力します。 

「WRITE」を押しながら「▲」を押すと、“PSEt2”と表示されます。 

 

  指令位置（電流）を変化させて、実際に調整されていることを確認してください。 

これで、指令位置の自動調整は完了です。 
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3-8.断線異常ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

P.2004 POSI_BREAK 測長ｾﾝｻの断線検出位置を設定します。 

設定範囲：-999,999～999.999 mm 

現在位置が P.2004 より小さくなると、測長ｾﾝｻ断線ｴﾗｰとなります。 
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3-9.偏差異常ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

P.2005 ERR_EVN 偏差異常範囲を設定します。 

設定範囲：-999,999～999.999 mm 

P.2006 TIME_ERR_EVN 偏差異常検出時間を設定します。 

設定範囲:0～999.999 sec 

ｻｰﾎﾞ ON 時に偏差（指令位置と現在位置の差）が P.2005 を P.2006 以上連続でｵｰﾊﾞｰすると、偏差異常とな

ります。 
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4 配線 

4-1.入出力回路 

4-1-1.入力回路 

 

入力回路は外部電源仕様です。入力ｺﾓﾝ（ICOM）は、＋24V 電源に接続してください。 

 

4-1-2.出力回路 

 

出力回路はｵｰﾌﾟﾝｺﾚｸﾀ出力で、出力端子―出力ｺﾓﾝ(OCOM)間の最大印加電圧は 50V、50mA です。 

出力ｺﾓﾝは外部 DC 電源の 0V に接続してください。+24V 電源側に接続すると故障します。 
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4-2 電源部の配線 (DC24 VIN) 

端子番

号 

記号 機能 

 

1 P24 ｺﾝﾄﾛｰﾗ電源 

2 N24 0V 

3 FG ﾌﾚｰﾑｸﾞﾗﾝﾄﾞ 

(D 設置用端子) 

供給電源の電圧は DC24V±10% 1A MAX 

ｺﾝﾄﾛｰﾗから電源ｺﾈｸﾀを抜き、ﾌﾟﾗｸﾞｺﾈｸﾀ側に電源線を入れて使用します。柿色部分をﾏｲﾅｽﾄﾞﾗｲﾊﾞで押せば

ｽﾌﾟﾘﾝｸﾞ式接続のため、電源挿入可能で解放すれば圧接固定されます。 

警告 

電源接続は間違えないようにしてください。誤配線は、火災などの重大な危険を招く恐れがあります。ｺ

ﾝﾄﾛｰﾗには電源ｽｲｯﾁはありません。必ず、機械装置全体として適当な給電遮断（絶縁）装置を設けてくだ

さい。1 次側と 2 次側が強化絶縁された電源をご使用ください。 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ側に配線作業を行う前には、必ず装置全体の給電を OFF してください。感電の恐れがあります。 
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4-3 信号接続ｺﾈｸﾀ 

 

端子番号 I/O 略称 名称と機能 接続先 

1 IN IN0 非常停止 上位 PLC 

2 IN IN1 ｻｰﾎﾞ異常 ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ 

3 IN IN2 ｻｰﾎﾞ ON 上位 PLC 

4 IN IN3 ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄ 

OFF:ｽﾄｯﾌﾟ、ON:ｽﾀｰﾄ 

上位 PLC 

5 IN IN4 ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ 上位 PLC 

6 IN IN5 ｲﾝﾁﾝｸﾞ出 上位 PLC 

7 IN IN6 ｲﾝﾁﾝｸﾞ戻 上位 PLC 

8 IN IN7 ―  

9 IN IN8 ―  

10 IN IN9 ―  

11 AGND 16ADGND 現在位置入力ｸﾞﾗﾝﾄﾞ 測長ｾﾝｻ（COM 側） 

12 AD 16AD 現在位置入力 

(0-10V) 

測長ｾﾝｻ（信号側） 

13 INCOM ICOM 入力ｺﾓﾝ(+24V) 24V 

14 OUT OUT0 ｻｰﾎﾞ ON ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ 

15 OUT OUT1 装置正常 上位 PLC 

16 OUT OUT2 ｻｰﾎﾞ異常 上位 PLC 

17 OUT OUT3 偏差異常 上位 PLC 

18 OUT OUT4 断線異常 上位 PLC 

19 OUT OUT5 IN_POSI 信号 上位 PLC 

20 OUT OUT6 動作中 上位 PLC 

21 GND VREFGND 速度指令出力ｱﾅﾛｸﾞｸﾞﾗﾝﾄﾞ ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ 

22 DA VREF 速度指令出力（-10V～10V) ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ 

23 OUT_COM OCOM 出力ｺﾓﾝ(0V) ０V 

24 AD AD0 ―  

25 AD AD1 指令位置(0～10V) 上位 PLC 

26 ADGND AGND ｱﾅﾛｸﾞ GND 上位 PLC 
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入力部詳細 

名称 内容 種類 

非常停止 ON で正常、OFF で非常停止となります。 B 接入力 

ｻｰﾎﾞ正常 ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸの正常信号を入力します。 

ON で正常、OFF で異常となります。 

ﾚﾍﾞﾙ入力 

ｻｰﾎﾞ ON ｻｰﾎﾞ ON 入力を ON すると、ｻｰﾎﾞ ON 出力が ON します。 

ｻｰﾎﾞ ON になると、ﾓｰﾀは 0rpm を保持します。 

ﾚﾍﾞﾙ入力 

ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄ ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄを ON にすると、上位から入力された指令位

置に従って動作します。 

ﾚﾍﾞﾙ入力 

ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ入力を ON すると異常を解除し、ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ出力

(OUT2)を ON します。 

ﾊﾟﾙｽ入力(10msec 以上) 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ出 ｲﾝﾁﾝｸﾞ出を ON にすると、P.1005(V_INCH)の速度で出方

向に動作します。 

ﾚﾍﾞﾙ入力 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ戻 ｲﾝﾁﾝｸﾞ戻を ON にすると、P.1005(V_INCH)の速度で戻方

向に動作します。 

ﾚﾍﾞﾙ入力 

 

ｱﾅﾛｸﾞ入力部詳細 

名称 内容 

現在位置入力 測長ｾﾝｻの入力を接続します。 

入力範囲は、電圧：0-10v、電流：4-20mA になります。 

指令位置入力 上位より指令位置(4～20mA)を入力します。 
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出力部詳細 

名称 内容 

ｻｰﾎﾞ ON ｻｰﾎﾞ ON 入力が ON かつ正常時、ｻｰﾎﾞ ON 出力を ON します。 

装置正常 正常時、ON します。 

ｻｰﾎﾞ異常 ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸが異常時、ON します。 

偏差異常 偏差異常発生時、ON します。 

断線異常 断線異常発生時、ON します。 

IN POSI 信号 ｱﾅﾛｸﾞ制御動作時に現在位置が指令位置±P.1006(IN_POSI)の範囲内に入

ると、ON します。 

動作中信号 ｱﾅﾛｸﾞ制御中もしくはｲﾝﾁﾝｸﾞ動作中、ON します。 

 

ｱﾅﾛｸﾞ出力部 

名称 内容 

速度出力 ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸのｱﾅﾛｸﾞ速度指令入力に接続します。 

出力範囲は、電圧：-10～10v になります。 
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4-4.標準接続図 
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5．仕様、その他 

5-1.仕様 

項目 内容 

電源 DC24V±10％ 

電源容量 20VA 以下 

周囲温度 0～＋50℃（凍結不可） 

周囲湿度 35～85％RH（結露不可） 

ﾉｲｽﾞ耐量 電源ﾗｲﾝ：AC1000Vp-p 1us 方形波 

（ﾉｲｽﾞｼﾐｭﾚｰﾀによる） 

重量 約 330g 

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 ﾃﾞｰﾀﾌﾗｯｼｭ 

 

5-2.最低入力時間 

各端子への最低入力時間は、10msec 以上としてください。 

 

5-3.適合ｺﾈｸﾀ 

電源ｺﾈｸﾀ（DC24VIN） 

ﾒｰｶｰ:ﾌｪﾆｯｸｽｺﾝﾀｸﾄ 

型式：FK-MC0.5/3-ST-2.5 

IO ｺﾈｸﾀ（DIGITAL IO） 

ﾒｰｶｰ：3M 

型式：10126-3000VE 

ﾌｰﾄﾞ：10326-52F0-008 

ｹｰﾌﾞﾙｾｯﾄ：PQCSS―CV##－IO（##はｹｰﾌﾞﾙ長） 
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5-4.制御例 

 

5-4-1.非常停止について 

 

① IN0（非常停止）が OFF になると、非常停止となります。 

OUT1（装置正常）は OFF になります。 

非常停止になると、ｻｰﾎﾞ OFF になります。 

② IN4（ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ）を ON すると、非常停止は解除されます。 

OUT1（装置正常）は ON になります。 
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5-4-2.ｻｰﾎﾞ ON 動作について 

 

① IN1（ｻｰﾎﾞ正常）が ON かつ IN0（非常停止）が ON の状態で、IN2(ｻｰﾎﾞ ON)を ON すると、 

ｻｰﾎﾞ ON 状態となり、その位置を保持します。 

ｻｰﾎﾞ ON で OUT0(ｻｰﾎﾞ ON 出力)が ON します。 
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5-4-3.ｲﾝﾁﾝｸﾞ動作について 

 

① ｻｰﾎﾞ ON の状態で、IN5（ｲﾝﾁﾝｸﾞ出）を ON すると、P.1005（V_INCH）の速度で出方向に動作しま

す。この時、OUT6（動作中）が ON します。 

② ｻｰﾎﾞ ON の状態で、IN6（ｲﾝﾁﾝｸﾞ戻）を ON すると、P.1005（V_INCH）の速度で戻方向に動作しま

す。この時、OUT6（動作中）が ON します。 
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5-4-4 ｱﾅﾛｸﾞ制御について 

 

① ｻｰﾎﾞ ON の状態で、IN3（ｱﾅﾛｸﾞ制御ｽﾀｰﾄ）を ON すると、上位からの指令位置に従って動作しま

す。この時、OUT6（動作中信号）が ON します。 

② 現在位置が指令位置±P.1006(IN_POSI)の範囲内に入ると、OUT5（IN_POSI 信号）が ON しま

す。 
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指令電圧の計算について 

指令位置と指令電圧の関係式は下記のようになります。 

 

指令位置[mm] ＝（P.1002×指令電圧[v]）÷10[v]―P.1001 

指令電圧[v]  ＝（（指令位置[mm]+P.1001）×10[v]）÷P.1002 

 

例）P.1001=0[mm]、P.1002=100[mm/10v]の時  

指令位置を 50[mm]に設定したい場合 

指令電圧[v]＝（50+0）×10÷100=500÷100=5[v]となります。 

 

 

指令電圧をｽﾃｯﾌﾟ波形で与えると最高速度でその位置まで動作します。 
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目標速度を上位より設定して動作させる場合、指令位置の軌道を作成してください。 

目標速度を V、軌道更新間隔をΔt とすると、Δt 事に①、②、③の計算式で指令電流を与えてくださ

い。軌道更新時間は 10msec 以下にしてください。 

① 指令位置[mm]＝V×Δt＋指令位置 old[mm] 

② 指令位置 old[mm]＝指令位置[mm] 

③ 指令電圧[v]＝（（指令位置[mm]+P.1001）×10[v]）÷P.1002 

 

 

 

 

指令電圧をΔt 事に与えた場合、目標速度で動作します。 
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5-4-5.ｴﾗｰ内容について 

 

ｴﾗｰ名称 ｴﾗｰ内容 

非常停止 IN0 が OFF になると、非常停止ｴﾗｰとなります。 

ｻｰﾎﾞｴﾗｰ IN1 が OFF になると、ｻｰﾎﾞｴﾗｰとなります。 

ｻｰﾎﾞｴﾗｰ内容は、ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸより確認できます。 

偏差異常 ｻｰﾎﾞ ON 時に偏差（指令位置と現在位置の差）が P.2005 を P.2006 以上

連続でｵｰﾊﾞｰすると、偏差異常とな ります。 

測長ｾﾝｻ断線異常 現在位置が P.2004 より小さくなると、測長ｾﾝｻ断線ｴﾗｰとなります。 

位置ﾘﾐｯﾄｴﾗｰ 現在位置がｱﾅﾛｸﾞ制御中に 

P.1018 より小さくなった時もしくは P.1019 より大きくなった時を超える

と、位置ﾘﾐｯﾄｴﾗｰとなります。 

 

IN3（ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ）を 10msec 以上 ON すると、ｴﾗｰは解除されます。 
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6.保証期間 

6-1．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。 

 

6-2．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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7. 異常と対策 

7-1．症状と対策 

 

症状 対策 

現在値、指令値が表示しない 

０表示：指令荷重・現在荷重入力が配線されているか？ 

表示無し：電源は入っているか？ 

     CPU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。 

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 
DIGITALIO ｺﾈｸﾀ配線ﾐｽ又は接続不良？ 

ｻｰﾎ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 ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸの設定で OT/-OTを使用しない設定か？ 

逆にｼﾘﾝﾀﾞが動く ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ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？ 

ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸを交換したら動かなくなった 

ｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ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？ 

 

 

 

・ 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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8. 使用上の注意 

 

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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9. 付録 

 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀ一覧  

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、2-2. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾓｰﾄﾞを参照ください。 

 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀ表 

P.1000 V_MAX  mm/sec ｱﾅﾛｸﾞ制御時の最高速度 

P.1001 PREF_OFFSET  mm 指令位置ｵﾌｾｯﾄ 

P.1002 PREF_SPAN  mm 指令位置ｽﾊﾟﾝ 

P.1003 PNOW_OFFSET  mm 現在位置ｵﾌｾｯﾄ 

P.1004 PNOW_SPAN  mm 現在位置ｽﾊﾟﾝ 

P.1005 V_INCH  mm/sec ｲﾝﾁﾝｸﾞ速度 

P.1006 IN_POSI  mm ｲﾝﾎﾟｼﾞ範囲 

P.1007 KP+  - 位置制御 比例ｹﾞｲﾝ出 

P.1008 KP-  - 位置制御 比例ｹﾞｲﾝ戻 

P.1009 Ti  - 位置制御 積分有効範囲 

P.1010 EVN  mm 位置制御 積分有効範囲 

P.1011 ―    

P.1012 MOTOR_MAX  rpm 10V あたりのﾓｰﾀ回転数 

P.1013 A_ROD  cm2 ｼﾘﾝﾀﾞのﾛｯﾄﾞ側受圧面積 

P.1014 A_HEAD  cm2 ｼﾘﾝﾀﾞのﾍｯﾄﾞ側受圧面積 

P.1015 PUMP  cc/rev ﾎﾟﾝﾌﾟ吐出量 

P.1016 RPM_MIN  rpm 不感帯最小値 

P.1017 RPM_MAX  rpm 不感帯最大値 

P,1018 POSI_LIMIT_MIN  mm 位置ﾘﾐｯﾄ下限値 

P.1019 POSI_LIMIT_MAX  mm 位置ﾘﾐｯﾄ上限値 

P.1020 PREF_IDOU_HEIKIN  - 指令位置移動平均回数 

P.1021 PNOW_IDOU_HEIKIN  - 現在位置移動平均回数 
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ﾊﾟﾗﾒｰﾀ表 

P.2000 PNOW_AUTO1  mm 現在位置自動調整位置 1 

P.2001 PNOW_AUTO2  mm 現在位置自動調整位置 2 

P.2002 PREF_AUTO1  mm 指令位置自動調整位置 1 

P.2003 PREF_AUTO2  mm 指令位置自動調整位置 2 

P.2004 POSI_BREAK  mm 断線検出位置 

P.2005 ERR_EVN  mm 偏差異常範囲 

P.2006 TIME_ERR_EVN  sec 偏差異常検出時間 
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株式会社 ＴＡＩＹＯ 

 

〒533-0002 大阪市東淀川区北江口 1-1-1 

URL:http://www.taiyo-ltd.co.jp 

 

TEL (06)6340-1101 

 

 

仕様は改良のため予告なく変更することがあります。 

 

 


