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この説明書は 

下表の motionCATシリーズ製品 に適用します． 

 

種 別 製 品 名 型 式 名 

ＰＣＩマスターボード ＨＰＣＩ －ＭＮＴ５２０Ｍ 
マスターボード 

Ｃｏｍｐａｃｔ ＰＣＩマスターボード ＨＣＰＣＩ－ＭＮＴ７２０Ｍ 

ＨＭＧ １軸モーションスレーブ ＨＭＧ－Ｐ１ 

ＨＭＧ ２軸モーションスレーブ ＨＭＧ－Ｐ２ 

ＨＭＧ ３軸モーションスレーブ ＨＭＧ－Ｐ３ 

ＨＭＧ ４軸モーションスレーブ ＨＭＧ－Ｐ４ 

ＨＭＧ ５軸モーションスレーブ ＨＭＧ－Ｐ５ 

モーション 

スレーブ 

ＨＭＧ ６軸モーションスレーブ ＨＭＧ－Ｐ６ 

ＨＭＧ ＤＩＯ ３２スレーブ ＨＭＧ－Ｄ１ 

ＨＭＧ ＤＩＯ ６４スレーブ ＨＭＧ－Ｄ２ 

ＨＭＧ ＤＩＯ ９６スレーブ ＨＭＧ－Ｄ３ 

ＤＩＯ 

スレーブ 

ＨＭＧ ＤＩＯ１２８スレーブ ＨＭＧ－Ｄ４ 

ＨＭＧ １軸 ＋ ＤＩＯ３２スレーブ ＨＭＧ－Ｐ１Ｄ１ 

ＨＭＧ １軸 ＋ ＤＩＯ６４スレーブ ＨＭＧ－Ｐ１Ｄ２ 

ＨＭＧ １軸 ＋ ＤＩＯ９６スレーブ ＨＭＧ－Ｐ１Ｄ３ 

ＨＭＧ ２軸 ＋ ＤＩＯ３２スレーブ ＨＭＧ－Ｐ２Ｄ１ 

ＨＭＧ ２軸 ＋ ＤＩＯ６４スレーブ ＨＭＧ－Ｐ２Ｄ２ 

ＨＭＧ型 

複合 

スレーブ 

ＨＭＧ ３軸 ＋ ＤＩＯ３２スレーブ ＨＭＧ－Ｐ３Ｄ１ 
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保証範囲 

 

   １．本製品の保証期間は，お買い上げ頂いた日より３年間です．保証期間中に弊社の判断により欠陥
が判明した場合には，本製品を弊社に引き取り，修理または交換を行います． 

 

   ２．保証期間内外に関わらず，弊社製品の使用，供給（納期）または故障に起因する，お客様及び第
三者が被った，直接，間接，２次的な損害あるいは，遺失利益の損害に付いて，弊社は本シリー
ズ製品の販売価格以上の責任を負わないものとしますので，予めご了承下さい． 

 

 

 

免責事項 

 

   １．本マニュアルに記載された内容に沿わない，製品の取付，接続，設定，運用により生じた損害に
対しましては，一切の責任を負いかねますので，予めご了承下さい． 

 
   ２．本製品は，一般電子機器用（工作機械・計測機器・ＦＡ／ＯＡ機器・通信機器等）に製造された

半導体製品を使用していますので，その誤作動や故障が直接，生命を脅かしたり，身体・財産等
に危害を及ぼしたりする恐れのある装置（医療機器・交通機器・燃焼機器・安全装置等）に適用
できるような設計，意図，または，承認，保証もされていません． 

     ゆえに本製品の安全性，品質および性能に関しては，本マニュアル（またはカタログ）に記載し
てあること以外は明示的にも黙示的にも一切保証するものではありませんので，予めご了承下さ
い． 

 
   ３．保証期間内外に関わらず，お客様が行った弊社の承認しない製品の改造または，修理が原因で生

じた損害に対しましては，一切の責任を負いかねますので，予めご了承下さい． 
 
   ４．本マニュアルに記載された内容について，弊社もしくは，第三者の特許権，著作権，商標権，そ

の他の知的所有権の権利に対する保証または実施権の許諾を行うものではありません． 
     また本マニュアルに記載された情報を使用したことにより第三者の知的所有権等の権利に関わる

問題が生じた場合，弊社は，その責任を負いかねますので，予めご了承下さい． 
 



 

安全にお使い頂くために 
 

 この度は，弊社motionCAT シリーズ製品をご採用頂きまして，誠に有り難う御座います． 

本書は，本製品をご使用して頂く場合の取扱い，留意点に付いて記入してありますので，必ずご一読の上

ご利用をお願い致します． 

 尚，本マニュアルは，本書が添付された本製品常設箇所付近の分かりやすい場所に常時保管し，必要に応

じて適宜参照・確認頂きますよう，お願い致します． 
 
 

安全上の注意 

本製品のご使用前に，必ずこのユーザーズマニュアル及び付属書類を全て熟読し，内容を理解してから正し

くご使用下さい．本製品の知識，安全の情報及び注意事項の全てに付いて習熟してからご使用下さい． 

本ユーザーズマニュアルでは，安全注意事項のランクを「警告」，「注意」として区分してあります． 

 

 警 告 
この表示を無視して，誤った取扱いをすると，人が死亡または重傷を負う
可能性が想定される内容を示しています． 

 

 

 注 意 
この表示を無視して，誤った取扱いをすると，人が傷害を負う可能性また
は物的損害が想定される内容を示しています． 

 

 

 

１．対象ユーザー 
 

注 意 

 

本製品およびマニュアルは，以下の様な，ユーザーを対象としています． 

 

・拡張用ボードの増設および配線に付いて基本的な知識を有している方． 

・制御用電子機器およびパソコン等に付いて基本的な知識を有している方． 
 

 

２．環境条件 
 

 
警 告 

 

本製品は，下記の環境条件下で保管・ご使用下さい． 

・ 動作周囲温度  ０℃ ～ ＋５０℃ 

・ 動作周囲湿度  ２０％ＲＨ ～ ８５％ＲＨ（結露せぬこと） 

・ 保存周囲温度  －１５℃ ～ ＋７５℃ 

・ 保存周囲湿度  １０％ＲＨ ～ ９０％ＲＨ（結露せぬこと） 

・ 雰 囲 気      腐食性ガス・引火性ガス・オイルミスト・塵埃のないこと 

・ 標 高         海抜３０００ｍ以下 

                          （３００ｍ毎に２℃の上限値を下げた範囲で使用して下さい） 

 

 

 

 

 

 



 

３．適合ケーブルおよび通信システム 
 

警 告 

      

Ｍｏｔｉｏｎｎｅｔに適合した製品以外と通信ケーブルを接続しないでください． 

           

通信ケーブルはシールド付きＬＡＮケーブルＣＡＴ５ｅまたはＣＡＴ６を使用してください． 

     これら以外の通信ケーブルを使用すると誤動作の原因となります． 

      

     スレーブ間またはマスターとスレーブ間のケーブル長は６０ｃｍ以上にしてください． 

     ケーブルが短すぎると誤動作の原因となります． 

      

     合計の伝送距離は５０ｍ以内にしてください．伝送距離が長すぎると誤動作の原因となります． 

      

     １系統に接続するモジュールの数は３２個以内にしてください．３３個以上の接続した場合， 

     誤動作の原因となります． 

      

１系統に接続するスレーブのモジュールＩＤ（アドレス）は重複しないようにして下さい． 

モジュールＩＤが重複すると誤動作および故障の原因となります． 

 

 

４．運搬・取り付け 
 

警 告 

 
本製品にふれる前に，金属に触り身体の静電気を取り除いて下さい．静電気は，本製品の故障の原

因になります． 

 

本製品を静電気の帯びやすい梱包材（エアーキャップなど）でくるまないで下さい．静電気は，本

製品の故障の原因になります． 

 

本製品のエッジコネクタ部分に触らないで下さい．エッジコネクタ部分が汚れますと，誤動作の原

因になります． 

 

本製品の上に重いものを載せないで下さい． 重いものを乗せますと，部品が損傷し故障の原因に

なります． 

 

本製品のジャンパ(スイッチ)設定は，電源ＯＦＦの状態で行って下さい． 電源がＯＮの状態で設

定しますと，設定を正しく認識しないで誤動作の原因になります． 

 

本製品のジャンパ（スイッチ）設定は，正しく行って下さい．設定を間違えますと 誤動作の原因

になります． 

 

 

注 意 

本製品を落としたり乱暴に扱ったりしないで下さい． 

衝撃や振動が故障の原因となります． 

 

本製品の半田面を手で直接触らないで下さい． 

部品の突起などにより怪我をする恐れがあります． 

 



 

５．配 線 
 

警 告 

 
外線用コネクタへの配線作業や外線用コネクタの着脱は，電源をＯＦＦにしてから行っ
て下さい．電源をＯＦＦにしないで作業を行った場合，故障の原因になります．また，
装置が思ぬ動作をすることがあります． 
 
外線用コネクタへの配線は，コネクタ信号表などをよく確認し，正しく配線して下さい．
間違った配線をしますと，故障・焼損の原因になります． 
 
外部から供給する電源は，必ず定格以内でご使用下さい．定格以外で使用されますと，
故障・焼損・誤動作の原因となります． 
 
入出力回路に接続する回路は，必ず定格電流・電圧以内でご使用下さい．定格以外で使
用されますと，故障・焼損・誤動作の原因となります． 
 
外部配線用コネクタは，推奨のコネクタをご使用下さい．推奨以外のコネクタを使用さ
れますと，接触不良などにより誤動作の原因となります． 
 
外部配線用コネクタは，必ずロックしてご使用下さい．ロックしないで使用されますと，
コネクタが外れる，または接触不良などにより誤動作の原因となります． 
 
外部配線用ケーブルは，引っ張っる，または重い荷重を掛けないで下さい．コネクタが
外れる，または接触不良などにより誤動作の原因となります． 
 
外部配線用ケーブルは，モータの配線やＡＣ電源ケーブルなど，ノイズの多い配線とは
出来るだけ離して下さい．配線が近いとノイズが  誤動作の原因となります． 
 

 

６．試運転・調整 
 

警 告 

本製品を使用し装置を動作させる時は，プログラムのデバッグを充分行ってから動作さ
せて下さい．プログラムに間違いがありますと，思わぬ動きをすることがあります． 
 
本製品に添付してあるサンプルプログラムを使用し装置を動作させる時，最初は速度の
低いところで，また機械系に合った設定を行って動作を確認して下さい．機械系に合わ
ない設定で動作を行うと思わぬ動きをすることがあります． 

 

７．廃 棄 
 

警 告 

本製品を廃棄する時は，関連する法律・規則に従って処理して下さい． 



 

 

【 マニュアル構成 】 

  mｏｔｉｏｎCATシリーズの製品には次のマニュアルが添付されています． 
 

■ motionCATシリーズ ユーザーズマニュアル・・・・本マニュアル 
    以下の項目について説明しています． 

（１）motionCATの特長・仕様・構成 
      （２）motionCATマスターボード 
      （３）motionCATのソフトウェア（ドライバのインストール，サンプルプログラム等） 
      （４）motionCATモーションモジュールの運用 
 

■ ｍｏｔｉｏｎCATシリーズ ＨＭＧスレーブ ユーザーズマニュアル 
     主としてＨＭＧスレーブのハードウェアについて説明しています． 
      （１）スレーブの構成・型式 
      （２）スレーブの設置と配線 
      （３）スレーブの仕様 
      （４）外部との接続 
      （５）取り扱い上の注意 
      （６）その他 
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１．はじめに 
   このマニュアルは motionCAT 適合の ＨＭＧスレーブの取扱説明書です. 

複合型は１～６枚まで基板を組み合わせてモーションモジュールの増設，ＤＩＯモジュールの増設，および

両方の混在が可能です． 

 

この取扱い説明書は次の型式のスレーブに対して適合します． 

 

項 製品名 型式名 ﾓｼﾞｭｰﾙ数 構成ﾓｼﾞｭｰﾙ 記 事 

モーションスレーブ  ﾓｰｼｮﾝﾓｼﾞｭｰﾙ 通信ﾎﾞｰﾄﾞ HM-GN00G は全てに1式付属  

1 HMG 1軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ HMG-P1 1 HM-P100C x1,  

2 HMG 2軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ HMG-P2 2 HM-P100C x2  

3 HMG 3軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ HMG-P3 3 HM-P100C x3 位置決め 

4 HMG 4軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ HMG-P4 4 HM-P100C x4  

5 HMG 5軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ HMG-P5 5 HM-P100C x5  

6 HMG 6軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ HMG-P6 6 HM-P100C x6  

ＤＩＯスレーブ  DIO ﾓｼﾞｭｰﾙ 通信ﾎﾞｰﾄﾞ HM-GN00G は全てに1式付属  

7 HMG DIO32 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-D1 1 HM-DIO32C x1 カプラー絶縁型 

8 HMG DIO64 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-D2 2 HM-DIO32C x2 入出力 

9 HMG DIO96 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-D3 3 HM-DIO32C x3  

10 HMG DIO128 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-D4 4 HM-DIO32C x4  

複合スレーブ  ﾓｰｼｮﾝとDIO 通信ﾎﾞｰﾄﾞ HM-GN00G は全てに1式付属  

11 HMG 1軸+DIO32 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P1D1 2 HM-P100C x1,HM-DIO32C x1 上記の複合 

12 HMG 1軸+DIO64 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P1D2 3 HM-P100C x1,HM-DIO32C x2  

13 HMG 1軸+DIO96 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P1D3 4 HM-P100C x1,HM-DIO32C x3  

14 HMG 2軸+DIO32 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P2D1 3 HM-P100C x2,HM-DIO32C x1  

15 HMG 2軸+DIO64 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P2D2 4 HM-P100C x1,HM-DIO32C x2  

16 HMG 3軸+DIO32 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P3D1 4 HM-P100C x2,HM-DIO32C x1  

表１．１－１ 適合スレーブ型式 

 

■モーションスレーブ は位置決めコントローラです．パルス列入力タイプのモータドライバに接続使用します． 

■ＤＩＯスレーブはカプラー絶縁型入出力タイプです． 

 

■ＨＭＧスレーブの制御にはマスターボードが必要です． 

ＰＣＩ Ｂｕｓ用 マスターボード ＨＰＣＩ －ＭＮＴ５２０Ｍ 

ＣompactＰＣＩ Ｂｕｓ用 マスターボード ＨＣＰＣＩ－ＭＮＴ７２０Ｍ 

 

スレーブは 何れのマスターボードにも使用できます． 

 

１．１ このマニュアルの記載内容 

このマニュアルは，スレーブの電気的条件，設置，配線など製作に主眼をおいて記述されています． 

システムの設計，プログラムのための詳細な記述は 「 motionCAT シリーズ ユーザーズマニュアル 」を 

参照してください． 
 

このマニュアルは以下のセクションで構成されています． 

（１）motionCATの接続ルールとスレーブの型式案内 

（２）電気的条件，ドライバとの接続等  

（３）設置，配線 

（４）試運転 

（５）ハードウェア仕様 

（６）各社ドライバ接続案内 
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２．motionCAT スレーブの接続ルールを守ってください 
マスターとスレーブの接続について次の ｢２．１ 通信ケーブル接続ルール｣ を守ってください． 

間違っている場合には動作保証されません． 

 

２．１ 通信ケーブル接続ルール 

① 使用ケーブル・・・・・・・・・・シールド付きＬＡＮケーブル ＣＡＴ５e 又は ＣＡＴ６を使用する． 

② 各系統の総モジュール数・・・・・３２モジュール以下であること． 

   （下図 LINE１ の ＃１slave は２モジュール，＃２slaveは１モジュールで構成されている例です） 
③ 各系統のケーブル総延長・・・・・５０ｍ以下であること． 

④ スレーブ間の最短ケーブル長・・・６０ｃｍ以上であること. 
⑤ 最遠端モジュールを終端処理・・・通信設定ＳＷの終端設定をONにする．（ ４．１．１ 通信ボード参照 ） 

⑥ LAN コネクタの出入り接続・・・・スレーブの２個のLANコネクタの接続順はない．(接続順フリー) 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図２．１－１ motionCAT ケーブル制限 

 
F12

BA CDE

65

789

034

　

B D ID

Di4 /Do 4

L ine 1

L ine2

SW1

J
1

J
2

J
3

O N O N2 .5 Mb ps

O FF O N5 Mb ps

O N OFF1 0M bp s

O FF O FF2 0M bp s

SPD0 SPD 1 

abcde

1
5

1 1
1 5

2 0
2 5

　

Di4/Do4

J
1

J
2

J
3

Line1

Line2

 

F12

BACDE6578
9 034

F12

BACDE6578
9 034

 

F12

BACDE6578
9 034

F12

BACDE6578
9 034

 

F12

BACDE6578
9 034

F12

BACDE6578
9 034

 

F12

BACDE6578
9 034

F12

BACDE6578
9 034

 

F12

BACDE6578
9 034

F12

BACDE6578
9 034

 

F12

BACDE6578
9 034

F12

BACDE6578
9 034

 

････ 

････ 
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HMG-D4                                  HMG-D4                   HMG-D4 

#n Slave          ・・・・         #2 Slave                 #1 Slave 

Motion Slave ID 28,29,30,31                           ID 4,5,6,7                 ID 0,1,2,3

HMG-P4                                   HMG-P4                   HMG-P4 

#n Slave          ・・・・         #2 Slave                  #1 Slave 

ｽﾚｰﾌﾞ間 LAN ｹｰﾌﾞﾙ 

60cm 以上 

各系統(ﾗｲﾝ)最大 32 ﾓｼﾞｭｰﾙ 合計ﾗｲﾝ長 50m以内 

LINE2 

LINE1 

HPCI-MNT520M 

HCPCI-MNT720M 

終端設定 ON 

終端設定 ON 
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３．スレーブの構成単位 

３．１ スレーブ と モジュール 

（１）ＨＭＧ（複合型）は１スレーブは通信ボードをベースに, モジュールを１から最大６式までを積重ねて構成さ

れます．モジュールにはモーションモジュールとＤＩＯモジュールがあります．これらのモジュールを任意に

組合せて構成することが出来ます． 

 

ＨＭＧ型スレーブの構成 ●通信ボード      （1 ｽﾚｰﾌﾞに固有な機能） 

●１～６枚モジュール  （ﾓｰｼｮﾝﾓｼﾞｭｰﾙとDIO ﾓｼﾞｭｰﾙがあります） 

 

（２）通信ボードは通信の機能を有します． 

すなわち，ユーザーが設定すべき機能で，次の３箇所があります． 

① ２個のＬＡＮコネクタ （接続するＬＡＮケーブルコネクタの順はありません） 

② モジュールＩＤ (Ｍ ＩＤ) ロータリＳＷ 

③ 通信設定 ＳＷ    （終端設定on/off，通信ケーブル断線検出有効/無効，通信速度設定 ２点） 

 

３．２ モジュールＩＤ設定 

（１）‘Ｍ ＩＤ’はスレーブの先頭であるモジュール#1のアドレスを指します． 

通信ボードの Ｍ ＩＤ ロータリＳＷ で設定します． 

ベースとなるモジュールＰの‘Ｍ ＩＤ’をＨＥＸ００～３Ｃ（０～６０）で設定します． 

同一ＬＩＮＥ内に接続するＭ ＩＤは重複しないようにしてください． 

注意：ソフトウェアの関数で指定する ‘Ｍ ＩＤ’を ロータリＳＷに設定します． 

 

（２）後続モジュールの ‘Ｍ ＩＤ’ 
＃２以降のモジュールの‘Ｍ ＩＤ’は重ね順に＋１したアドレスになります． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図３．２－１ スレーブの構成・名称 と モジュールＩＤ（Ｍ ＩＤ） 

 

#4 ﾓｼﾞｭｰﾙ 4 

(MID+3) 

#3 ﾓｼﾞｭｰﾙ 3 

(MID+2) 

#2 ﾓｼﾞｭｰﾙ 2 

(MID+1) 

#1 ﾓｼﾞｭｰﾙ 1 

(MID+0) 

通信ボード 

ＬＡＮコネクタ１

 

ＬＡＮコネクタ２

下位 

 

上位 

ﾓｼﾞｭｰﾙ ID(M ID) 

ﾛｰﾀﾘ SW 

重ね順 

複合ﾓｼﾞｭｰﾙ ＨＭＧ－Ｐ３Ｄ１ の例 

(通信) (P1) (P2) (P3) (D1) 

通信設定ＳＷ
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３．３ 表 示 

３．３．１ 通信ボードの表示 

（１）サイクリック通信中表示  サイクリック通信中点灯 (GREEN) 断線検出時消灯 

（２）ＰＯＷ ＯＮ表示     ＋２４Ｖ受電中  (GREEN) 

３．３．２ 各モジュールのＰＯＷ ＯＮ表示 

 

 

 

 

 

 

 

 

複合ﾓｼﾞｭｰﾙ ＨＭＧ－Ｐ３Ｄ１ の例 

図３．３－１ 表示位置 

４．設置と配線 
 

４．１ スレーブの設置まえに設定すること 

４．１．１ 通信ボード 

１．モジュールＩＤ   （前 ３.２項参照） 

２．通信設定ＳＷ 

    （１）終端設定（ＴＲ－ｏｎ）  スレーブがＬＡＮケーブルの最終端位置にある時のみＯＮにします． 

    （２）通信ケーブル断線検出(DBG) 通常ＯＮ（有効）にします． 

(motionCATシリーズ ユーザーズ マニュアル 

「２．６．４ 通信ケーブル断線検出・監視機能」を参照) 

    （３）通信速度設定（SPD1，SPD0） マスターで設定した通信速度と同一の速度に設定します． 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４．１－１ 通信設定ＳＷ 

４．１．２ モーションモジュール 

１．エンコーダ形式選択 ディップＳＷ１ 
ＳＷ１－ 内 容 on off 

１ Ａ相 ｵｰﾌﾟﾝｺﾚｸﾀ 差動 

２ Ｂ相 ｵｰﾌﾟﾝｺﾚｸﾀ 差動 

３ Ｚ相 ｵｰﾌﾟﾝｺﾚｸﾀ 差動 

４ CMP→STA(※) 有効 無効 

出荷時状態：全てoff  ※「motionCAT シリーズ ユーザーズ マニュアル」参照 

図４．１－２ モーションモジュール上面 

２．カウンタクリア(CLR)／カウンタラッチ(LTC)選択 ディップＳＷ２  

 

 

 

 

(この機能は減速センサＤＬＳの入力を３通り択一に使用します．CLRまたはLTCを使用するときは，ソフトでＤＬＳを無

効にします．「motionCAT シリーズ ユーザーズ マニュアル」 参照) 

 

４．１．３ ＤＩＯモジュール 

モジュール上の設定箇所はありません． 

SPD0 off on off on 
SPD1 off off on on 

速度(bps) 20M 10M 5M 2.5M 

ＳＷ２－ １ ２ 備 考 

CLR,LTC 共無効とする off off 出荷時の状態（ＤＬＳ入力有効） 

CLR 使用する on off 

LTC 使用する off on 
ソフトでＤＬＳ無効とする． 

TR-on

SPD1

SPD0

-

NO
   off位置 

SPD0  :通信速度設定(出荷時off：20Mbps) 

SPD1 

DBG  :通信ケーブル断線検出有効/無効（出荷時on：有効） 

TR-on :終端設定（ 出荷時off: 最終端ではない ） 

 

出荷時状態：1:off,2:on,3:off,4:off(最終端ではない,通信ｹｰﾌﾞﾙ断線検出有効,20Mbps) 

Ａ．上面図  Ｂ．端面図 

サイクリック通信表示(GREEN) 

モジュールＰＯＷ ＯＮ表示(GREEN) 
(＋２４Ｖヒューズ正常時 点灯) 
 通信ボードＰＯＷ ＯＮ表示(GREEN) 

(＋２４Ｖヒューズ正常時 点灯) 

ＳＷ２     ＳＷ１ 

off位置 
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４．２ 設置ガイド 

４．２．１ ケーブルの準備 

各スレーブのモジュールについてケーブルを用意して下さい． 

１．通信ケーブル（LAN ｹｰﾌﾞﾙ ｼｰﾙﾄﾞ付CAT5e または ｼｰﾙﾄﾞ付CAT6） 

２．電源ケーブル（外部DC24V電源からが各ﾓｼﾞｭｰﾙ の 受電端子に接続製作） 

３．機器間接続ケーブル   

（１）モーションモジュールの場合 １モジュール当たり ケーブル２本必要です．（下図 ①，② ） 

（コネクタは ６．３．３ 参照，各社ケーブル案内は ７節 参照） 

（２）ＤＩＯモジュールの場合   １モジュール当たり ケーブル１本必要です．（下図 ③ ） 

（コネクタは ６．４．３ 参照） 

 

全体的なケーブルおよび電源系の概念図を下図「図４．２―１ 接続例ガイド」に掲げます． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４．２―１ 接続例ガイド 

② 

① 

③ 

LAN ｹｰﾌﾞﾙ 
ｼｰﾙﾄﾞ付 

ﾏｽﾀｰﾎﾞｰﾄﾞ 
HPCI-MNT520M 

２４Ｖ電源 

LAN ｹｰﾌﾞﾙ 
ｼｰﾙﾄﾞ付 

+24V 供給電源 

最終端のスレーブは 

終端ＯＮにする 

ＤＩＯスレーブ 

ＤＩＯ 
I/F ｹｰﾌﾞﾙ 

リレーなど 

ＳＷなど 

ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞまたはﾊﾟﾙｽﾓｰﾀﾄﾞﾗｲﾊﾞ 

ﾏｼﾝ I/F 
ｹｰﾌﾞﾙ 

ｻｰﾎﾞ I/F 
ｹｰﾌﾞﾙ 

ｻｰﾎﾞﾓｰﾀまたはﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ 
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４．２．２ 機器間ケーブル 

（１）モーションスレーブ          （２）ＤＩＯスレーブ 

                 ＤＩＯスレーブのＩ／Ｆケーブル入力部は 

                 e-ＣＯＮ対応センサを考慮した信号，電源，

                 ＧＮＤ配置です． 

 

 

                       センサは3芯1と組 

                        で並ぶ 

                        1～40芯 

                         

                       41～80芯 

                        

                        

 

 

 

 

 

図４．２―２ 機器間接続ケーブル 

 

４．２．３ ＤＩＮレールによる設置・取付け  

（１）ＤＩＮレール取付け 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

          (フレーム数) (2)    (3)          (4)               (5) 

本体はDINレール中心よりずれています．     DINレール取付け台は上図の様にフレーム数よって2箇所あります． 

①ＤＩＮレール取付け位置       ②ＤＩＮレールマウントの数 

図４．２－３ ＤＩＮレール取付け 

 

（２）ＤＩＮレールへの取付け，取外し 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

       ①取付け            ②取付けた状態       ③取外し（マイナスドライバーを使う） 

図４．２－４ ＤＩＮレールへの取付け，取外し 

DIN 35レール

下方へ 支点
上方へ押す

レールのエッジに掛けながら 

本体を壁に押し付ける 壁面に台の面が沿う様に

 エンコーダコネクタ

② マシンI/Fケーブル 

 

① サーボI/Fケーブル 

センサー 

ドライバー 

   

 

③ ＤＩＯ I/Fケーブル 
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φ3.5

 

M3 φ3.5

M3　φ3.5

４５mm

14.2mm

n=1

４．２．４ 床ネジ止めによる設置・取付け 

（１）床止めの要領 

   図４．２－６のように各フレームにはダルマ穴とネジ穴があります．上面から見て最右端のフレームのダルマ穴と 

最左端フレームのダルマ穴とネジ穴を使って３ヶ所を床止めします． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    ①床止め要領           ②基準フレーム 

図４．２－５ 床据付要領 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

床穴あけ図         ダルマ穴のネジ高さ 

 

図４．２－６ 取付け穴  

 

ダルマ穴 

大φ8 小φ3.5 

カバーを外しネジ止めする． 

ダルマ穴とφ3.5丸穴 

先ず，ダルマ穴に 

Ｍ３を立て引っ掛ける 

フレーム(枠) 

推奨ネジ：Ｍ３ バインドネジ 

  又は Ｍ３ トラスネジ 

45mm 22mm 43mm 

ｺﾈｸﾀ等余長を見込む 

M3 ﾈｼﾞ用 

大φ8 小φ3.5 

左端が基準フレーム 
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４．３  装置間の接続および電源配線 

４．３．１ スレーブの電源配線 

 

（１）スレーブの２４Ｖ電源容量について 

■ 目安消費電流の前提：ＤＩＯモジュール16in/16outの出力16点のON時合計負荷電流(IL)が80mAx16=1.28A 

               １６点のうち８点が通常ON状態（on数8/16）と仮定しています． 

   ■ より厳密な推量式：各ＤＩＯモジュールについて算出する．(モーションモジュールは除く) 

     ① ＤＩＯ１６点の ON時合計負荷ILを算出する． 

     ② ＤＩＯ１６点のON／OFF比率を仮定する． 

項 製品名 型式名 ﾓｼﾞｭｰﾙ数 目安消費電流（Ａ） 
DIO ﾓｼﾞｭｰﾙのより厳密な 

消費電流推量式（Ａ） 

モーション スレーブ  ﾓｰｼｮﾝﾓｼﾞｭｰﾙ   

1 HMG 1軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ HMG-P1 1 1.33 ― 

2 HMG 2軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ HMG-P2 2 2.34 ― 

3 HMG 3軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ HMG-P3 3 3.36 ― 

4 HMG 4軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ HMG-P4 4 4.36 ― 

5 HMG 5軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ HMG-P5 5 5.37 ― 

6 HMG 6軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ HMG-P6 6 6.38 ― 

ＤＩＯスレーブ  DIO ﾓｼﾞｭｰﾙ DO部負荷IL=1.28,50%  

5 HMG DIO32 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-D1 1 1.33 0.69+[IL*(on数/16)]*1 

6 HMG DIO64 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-D2 2 2.23 0.95+[IL*(on数/16)]*2 

7 HMG DIO96 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-D3 3 3.13 1.21+[IL*(on数/16)]*3 

8 HMG DIO128 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-D4 4 4.02 1.46+[IL*(on数/16)]*4 

 複合 スレーブ  ﾓｰｼｮﾝとDIO DO部負荷IL=1.28,50%  

9 HMG 1軸+DIO32 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P1D1 2 2.09 1.45+[IL*(on数/16)]*1 

10 HMG 1軸+DIO64 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P1D2 3 2.99 1.71+[IL*(on数/16)]*2 

11 HMG 1軸+DIO96 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P1D3 4 3.88 1.96+[IL*(on数/16)]*3 

12 HMG 2軸+DIO32 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P2D1 3 2.53 1.89+[IL*(on数/16)]*1 

13 HMG 2軸+DIO64 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P2D2 4 3.43 2.15+[IL*(on数/16)]*2 

14 HMG 3軸+DIO32 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P3D1 4 2.96 2.32+[IL*(on数/16)]*1 

表４．３－１ 各スレーブの電源消費電流 

 

（２）スレーブ単体 

＋２４Ｖ受電端子は通信ボードおよび各モジュールに１箇所づつあります． 

   ■ 受電端子に＋２４Ｖを接続します．   

   ■ 接続極性はプラグの表示（２４／Ｇ）に合わせる． 

   ■ 推奨線材      ＡＷＧ20～18 (0.5～0.9mm2 撚り線) 

   ■ ケーブル装着    圧着工具 ＹＣ－６３０ （日圧） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ａ．ポスト  Ｂ．ハウジング（コンタクトに装着状態） 

 

 

 

図４．３－１ 受電端子（HMG 1軸ﾓｰｼｮﾝｽﾚｰﾌﾞ HMG-P1の例） 

ﾊｳｼﾞｼﾞﾝｸﾞ：VHR-2N 

及びｺﾝﾀｸﾄ：BVH-41T-P1.1 
基板側ﾎﾟｽﾄ：B2PS-VH 

通信ボードの受電端子
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F
12

BA CDE

65

7
8

9

0

34

F
12

BA CDE

65

7
8

9

0

34



9 

F
12

BA CDE

65

78
9

0

34

F
12

BA CDE

65

78
9

0

34

 

F
12

BA CDE

65
78

9

0

34

F
12

BA CDE

65

78
9

0

34

 

F
12

BA CDE

65

78
9

0

34

F
12

BA CDE

65

78
9

0

34

 

Fuse Fuse Fuse 

スレーブ数の電流容量に見合った線径 

端子台
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系統 ﾋｭｰｽﾞを入れる．
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（３）モジュールへの電源配線 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４．３－２ スレーブに1電源を用意する方法 

 

 

（４）モジュールに別電源を用意する方法・・・ＤＩＯモジュール向き給電方法 

    この給電方法は次の場合に有効です． 

    ① 電流容量から別電源を用意する．（ＤＩＯスレーブなど．） 

② このモジュールの出力負荷となる電源系を完全にＧＮＤ系まで他のモジュールから絶縁を必要とする場合． 

 

    下図の電源②は電源①と完全に独立しています．モジュールの電源端子はカプラーの出力側に供給される． 

    電源①は通信ボードと各モジュールに共通に与えられているので，ＧＮＤ系はこれらの間では共通です． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４．３－３ モジュールに別電源を用意する方法 

 

（５）スレーブ間と電源接続 

 

      ■ 端子台を使用し，系統別に電源配線をしてください． 

      ■ 電源～端子台間の線材はスレーブ数の電流容量を許容する線径の線材を使用してください． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４．３－４ スレーブ間と電源接続 

＋

－

+24V 

電源 ① 
＋

－

+24V 

電源 ② 

 ＋ 

 － 

 
+24V 電源 
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４．３．２ 電源系の説明 

■ スレーブに単一電源で供給する場合 

 

右図に示すように各モジュールの出力側はカプラ 

で絶縁されています． 

 

論理系電源は通信ボードで電源ソースが作られ 

各モジュールに分配されます． 

論理電源のＧＮＤは通信ボードの２４ＶＧＮＤと 

共通です． 

 

よって，「 図４．３－５ 単一電源供給の電源系」 

による場合，モジュールの出力側は完全絶縁とは 

なりません． 

 

ＤＩＯモジュールの場合のように，出力側と完全 

に別電源による絶縁を行いたい場合は， 

｢図４．３－６ 別電源による電源系｣ によります． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

■ 別電源による出力系の絶縁 

 

 

 

 

 

 

                    図４．３－５ 単一電源供給の電源系 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図４．３－６ 別電源による電源系 
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５．試験運転 
モーションモジュールについての一般的な試運転の手順，注意事項を説明します． 

具体的には各々の装置の動作特性によった適切な方法で試運転を実施してください．併せて，モーター，ドライバ 

の取扱説明書について充分理解のうえ実施してください． 

 

５．１ 電源を投入する前に 

（１）電源接続の再確認 

① ＋２４Ｖ電源の＋，－ 接続極性は正しいか？ 

② 特に，モジュール２４Ｖ受電端子24V,GNDの接続に注意 

 

（２）モータの単体運転状態にする． 

モータのシャフトと機械の負荷を切り離しておく． 

 

 

 

 

 

 

 

 

（３）使用するスレーブ・マスター間のＬＡＮケーブルを接続する． 

 

（４）終端設定を確認 （図４．１－１ 通信設定ＳＷ） 

ＬＡＮケーブルの末端に位置するスレーブのみ｢通信設定ＳＷ｣の 終端設定(TR-on) ‘NO’を確認する． 

 

（５）通信速度設定を確認 （図４．１－１ 通信設定ＳＷ） 

｢通信設定ＳＷ｣(SPD1,0)の設定を確認する． 

 

５．２ 電源投入 

（１）先ず，ＰＣの電源を投入し ｢動かしてみる｣を起動します． 

（２）試験を実施するスレーブに電源を投入します． 

（３）関係するモータドライバに電源を投入します． 

この時点でモーター軸にトルクが掛かってない事を確認します．（ギアヘッドがある場合，シャフト側で確認） 

 

５．３ 添付ソフト ｢動かしてみる｣ による確認 

｢動かしてみる｣ はＥＸＥ形式の試験用プログラムです．操作方法は別マニュアル  

『 motionCAT シリーズ ユーザーズマニュアル 』を参照してください． 

 

「動かしてみる」のモーションモジュールの操作画面では以下の機能があります． 

（１） １軸位置決め 

（２） ±連続送り 

（３） ±原点復帰 

（４） サーボＩ／Ｆ出力（ＳＶＯＮ，ＳＶＲＳＴ，ＳＶＴＬ，ＳＶＧＡＩＮ） 

（５） 指令カウンタ（ＣＴＲ１）・機械カウンタ（ＣＴＲ２）の表示 

（６） 指令速度の表示 

（７） マシンＩ／Ｆ入力状態の表示（±ＥＬＳ，ＯＬＳ，ＤＬＳ） 

（８） サーボＩ／Ｆ入力状態の表示（ＳＶＡＬＭ，ＩＮＰＯＳ，ＳＶＲＤＹ，Ｚ相） 

（９） サーボＩ/Ｆ出力状態の表示(ＳＶＯＮ,ＳＶＲＳＴ,ＳＶＴＬ,ＳＶＧＡＩＮ) 

（１０）各パラメータ設定 

位置決め動作の移動量，動作速度，ﾍﾞｰｽ速度，補助速度，速度倍率，加速時間，減速時間， 

ＣＭＰ３比較データ，原点復帰モード 
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以上の機能を使い，次の手順で基本的な試験を行います． 

 

（１）マシンセンサ（±ＥＬＳ，ＯＬＳ，ＤＬＳ）入力極性の確認 

（２）サーボＩ／Ｆ（ＳＶＡＬＭ，ＩＮＰＯＳ，ＳＶＲＤＹ，Ｚ相）入力極性の確認 

（３）ストロークエンドセンサ（ＥＬＳ）の作動確認  

モータの回転方向（軸の移動方向）と±ＥＬＳの関係の確認（ＥＬＳにはＡ接，Ｂ接の極性があります） 

「動かしてみる」により＋（－）方向に動作させて＋（－）ＥＬＳ方向に動作するか？ 

安全のため最初に装置を動作させる時は速度の低いところで動作を確認してください． 

サーボドライバのパルス入力形式と「動かしてみる」のパルス出力形式が合っていないと正しく動作しま 

せん． 

（４）原点復帰の動作確認 

       「動かしてみる」では１３種類の原点復帰モードが使用できます． 

       『 motionCAT シリーズ ユーザーズマニュアル 』を参照し，センサ構成に適した原点復帰方法を選択し，

動作を確認します． 

 

    注．ＯＬＳを使用した原点復帰動作はＯＦＦ→ＯＮのエッジ検出です． 

      ＯＬＳがＯＮの状態から動作させる場合は一度，連続送りまたは位置決め動作でＯＬＳがＯＦＦになる位置 

まで動作させてから原点復帰を行ってください． 

 

（５）移動量の確認 

       位置決め動作により，期待した移動量の位置決めを確認します． 

 

■ ｢動かしてみる｣の１モジュール当りの操作画面（同時に４モジュールまで操作が出来ます） 

詳細はマニュアル 『 motionCAT シリーズ ユーザーズマニュアル 』を参照してください． 

     モーションモジュールを選択すると以下の操作画面が表示されます． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図５．３－１ 「動かしてみる」モーションモジュール操作画面 

 

ここに，どのモジュールか表示します． 

下図の場合， 

ボードＩＤ＝０のマスターボード， 

ライン２のモジュールＩＤ＝１９のモジュール 
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６．仕 様 

６．１ スレーブ仕様  

スレーブは通信ボードと筐体で構成されます．すなわち，通信ボードはスレーブ筐体に付属します． 

６．１．１ 通信ボード 

   通信ボードの役目は次の通りです・ 

   （１）ＬＡＮケーブルの伝送信号は通信ボードのドライバ，レシバーを介して，そのまま，後段に連結される各 

モジュールに分配される． 

   （２）モジュールデバイスＩＤの設定ロータリ・ディップＳＷを配置し，その設定値を，後段に連結される各モ 

ジュールに与える． 

   （３）通信設定ディップＳＷを配置し,ＬＡＮケーブルの最遠端に位置するスレーブのみ終端抵抗を挿入する． 

また，通信速度設定値を 後段に連結されるモジュールに与える． 

   （４）後段に連結するモジュールにCLOCKを分配する． 

   （５）外部からの＋２４Ｖ供給電源を受けロジック用電源を連結するモジュールに供給する． 

 

区 分 項   目 仕     様 備       考 
(1)伝送基準 
(2)コネクタ 

Ｍｏｔｉｏｎｎｅｔ用線路に準じる． 
ＲＪ４５コネクタ２個搭載しカスケード接続． 

 
 

(3)通信速度設定 
(4)終端設定 

20MHz,10MHz,5MHz,2.5MHz (ﾏｽﾀ-の通信速度に合わせる) 
線路の終端に位置するｽﾚｰﾌﾞのみ終端設定をＯＮにする． 

通信設定SW  

電源端子 +24V，GND   

電源分配 
後段に連結される各モジュールに論理系電源を分配する． 

外部+24Vの GNDと論理系GNDは共通である．（4.3.2参照） 

各ﾓｼﾞｭｰﾙの電源端子の GND とは

絶縁されている． 

POW ON 表示 電源供給端子に+24Vを受電中ON(GREEN 点灯)  

通信状態表示 
サイクリック通信中表示（GREEN点灯）， 

通信エラー表示（RED点灯） 
 

【機 能】 

通信ケーブル断線検出 ｻｲｸﾘｯｸ通信不能検出によりﾓｰｼｮﾝﾓｼﾞｭｰﾙをﾘｾｯﾄする． 通信設定SW(2番目)on時 

【周囲条件】 ■ 供給電源 ＋１２Ｖ～＋２５Ｖ(標準＋２４Ｖ) 

 ■ 論理電源供給能力 最大モジュール６枚分 

 ■ 温度条件 ０℃ ～ ５０℃ 但し結露せぬこと 

 
■ ボード形寸 

(コネクタ突起部は含まず) 

モジュール：     奥行 ８５ｍｍ × 縦１０５ｍｍ  

フレーム外形寸法：奥行 １１０ｍｍ ｘ 縦１１５ｍｍ 幅 １４.２ｍｍ 

表６．１―１ 通信ボード ＨＭ－ＧＮ００Ｇ 仕様 

 

 

■ＬＡＮケーブルコネクタ                        ■電源コネクタ 

Pin 信 号 名  端子名 内  容 型式 VHコネクタ (日圧) 

1 ﾌﾚｰﾑｱｰｽにｲﾝﾋﾟｰﾀﾞﾝｽで接続  2 +24V端子 ﾎﾟｽﾄ：B2PS-VH基板側 

2 ﾌﾚｰﾑｱｰｽにｲﾝﾋﾟｰﾀﾞﾝｽで接続  1 GND 端子   ﾊｳｼﾞｼﾞﾝｸﾞ：VHR-2N 

3 S＋    VH ｺﾝﾀｸﾄ：BVH-41T-P1.1 

4 予約     

5 予約     

6 S－     

7 ﾌﾚｰﾑｱｰｽにｲﾝﾋﾟｰﾀﾞﾝｽで接続     

8 ﾌﾚｰﾑｱｰｽにｲﾝﾋﾟｰﾀﾞﾝｽで接続     

（J1,J2はカスケードすなわちパラレルに接続されています．） 

 

表６．１－２ ＲＪ４５（Ｊ１，Ｊ２）コネクタ信号表 

表６．１－３ ＋２４V受電端子    

 

 
G 24V

B2PS-VH
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６．１．２ スレーブ筐体 

（１）基本形寸  

 

ＤＩＮ３５レール フレーム（１ボードに１フレーム） 

 

 

                      サイドカバー 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

       床据付用取付穴 

 

図６．１－４ スレーブ筐体 型式・形寸 

 

ＨＭＧ－Ｐ１基本寸法   ＨＭＧ－Ｄ１基本寸法 

Ｐｎ，Ｄｎの幅寸法 Ｗ [ｍｍ]は次の通り 

Ｗ＝23.2 + 14.2* n (n = 1 ～ 6 ) 

標準 Ｐ４，Ｄ４の場合 Ｗ = 80mm 

ＨＭＧ－Ｐ１の上面 
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６．２ 複合スレーブ 

複合スレーブはモーションモジュールとＤＩＯモジュールのそれぞれのモジュールを合計２～６モジュール組合わせ

たものです．その組合わせはセットは，下表「表８．２－１  複合スレーブ 製品名」に再掲します． 

 

複合スレーブ製品名 型式名 ﾓｼﾞｭｰﾙ数 モジュール組合せ 記 事 

1 HMG 1軸+DIO32 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P1D1 2 HM-P100C x1,HM-DIO32C x1 

2 HMG 1軸+DIO64 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P1D2 3 HM-P100C x1,HM-DIO32C x2 

3 HMG 1軸+DIO96 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P1D3 4 HM-P100C x1,HM-DIO32C x3 

4 HMG 2軸+DIO32 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P2D1 3 HM-P100C x2,HM-DIO32C x1 

5 HMG 2軸+DIO64 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P2D2 4 HM-P100C x2,HM-DIO32C x2 

6 HMG 3軸+DIO32 ｽﾚｰﾌﾞ HMG-P3D1 4 HM-P100C x3,HM-DIO32C x1 

 

表６．２－１ 複合スレーブ 製品名 

 

 

６．２．１  複合スレーブの留意点について． 

 

（２）モジュールの並び方 

複合スレーブのモジュールの並び方は，「図３．２－１ スレーブの構成・名称とモジュールＩＤ (M ID)」 

に示すように， 

モーションモジュール ⇒ＤＩＯモジュール・・・のようにＤＩＯモジュールが後に来ます．モジュールＩＤは 

ロータリＳＷに設定したモジュールＩＤ＋１となります． 

 

■ 複合スレーブの各モジュールの仕様，取扱いは 「６．３ モーションスレーブ仕様」，および 

「６．４ ＤＩＯスレーブ仕様」と同様です． 
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６．３ モーションスレーブ仕様 

モーションスレーブは 通信ボードに１軸モーションモジュールをスタックしたものです． 

６．３．１ ＨＭＧ－Ｐｘ 用（ｘ：１～６） 1軸モーションモジュール ＨＭ－Ｐ１００Ｃ 仕様   

区 分 項    目 仕     様 備       考 

■ 制御軸仕様 

制御方式 

１軸制御／Ｐ１００Ｃ モジュール  

独立軸位置決め 

制御ＬＳＩ Ｇ９００３ 

(日本パルスモーター製) 

■ 位置指令   

指令方式 位置パルス列指令出力 出力素子：差動ドライバ 

位置指令値範囲 -134,217,728～+134,217,727[パルス] [28bit 長]  

指令座標 相対座標指令  

連続送り時の指令範囲 指令位置範囲制限なし  

位置のオーバライド 可能 位置完了以前に目標位置変更 

■ 速度制御   

速度レンジ 
0.1 pps～6.6 Mpps(倍率 0.1～66.6)  

[速度ﾚｼﾞｽﾀ長 17bit, 設定値範囲1～100,000] 

 但しエンコーダ速度は 

  4.0 Mcps  Max.  (×４倍時) 差動入力 

0.1倍ﾓｰﾄﾞ:0.1 ～10kpps 

1 倍ﾓｰﾄﾞ:1 ～100kpps 

10 倍ﾓｰﾄﾞ:10～1Mpps 

50 倍ﾓｰﾄﾞ:50～5Mpps 

速度オーバライド 可能  

【基本仕様】 

■ 加減速制御 
自動加減速方式 

Ｓ字加減速，部分Ｓ字加減速，直線加減速 
(いずれも三角駆動回避機能あり) 
 
自動加減速時 非対称加減速勾配可能 

加速減速等勾配時の加減速範囲 
50pps→1Mpps に加速時の例 

直線加減速：0.5ms～261s 
Ｓ字加減速：1ms ～ 522s 

■ 原点復帰制御  

原点復帰方法 センサ原点，Ｚ相原点，ＥＬＳ兼用原点に対して13種類の復帰方法 

原点サーチ 有り 

原点抜出し 有り 

■ カウンタ機能 カウンタ１：指令位置(指令パルスカウント)  [28bit 長] 

 カウンタ２：機械位置(エンコーダカウント)  [28bit 長] 

 カウンタ３：汎用・偏差カウンタ            [17bit 長] 

■ コンパレータ 

■同期信号出力（ＣＭＰ3出力）

コンパレータ３式あり，何れのｶｳﾝﾀにも使用可．CMP３はﾏｼﾝ I/F ｺﾈｸﾀに出力あり． 

コンパレータ３とカウンタ３を使用して一定間隔ごとにCMP３端子出力が出来る． 

エンコーダ入力とパルサ入力はｺﾈｸﾀの同一端子に入力．ソフトで択一． ■エンコーダ入力/パルサ入力 
エンコーダ出力は差動出力のこと.(入力速度は基本仕様 速度レンジ参照) 

■ バックラッシュ補正 動作方向が反転する毎に指令動作の直前に補正パルスを挿入する． 

補正動作中カウンタは有効または無効にすることが出来る． 

■ 停止時振動抑制機能 パルスモーターの停止時振動抑制に有効な機能 

■ マシンインターフェース ±ＥＬＳ，ＯＬＳ，ＤＬＳ(以上全てｶﾌﾟﾗｰ絶縁)， エンコーダＡ，Ｂ，Ｚ相 

【機能仕様】 

■ サーボインターフェース 指令パルス出力(差動) 

サーボアラーム，インポジション，サーボレディ入力 

サーボリセット，サーボオン，サーボ偏差カウンタクリア出力（以上全てｶﾌﾟﾗｰ絶縁） 

【安全仕様】 ■ 通信ケーブル断線検出 検出により，ﾓｰｼｮﾝﾓｼﾞｭｰﾙはﾘｾｯﾄ(電源 ON時)状態になる．通信設定SW(２番目)ON時 

■ 供給電源 ＤＣ１２Ｖ～ＤＣ２４Ｖ． 

型式 
通信ﾎﾞｰﾄﾞの２４V端子消費電流 
単一２４V電源供給は左右欄の 
合計となる（図４．３－５） 

Px ﾓｼﾞｭｰﾙの２４V電源端子消費電流 

(ｻｰﾎﾞ I/F 部およびﾏｼﾝ I/F 部の 
負荷電流Max.） 

HMG-P1 0.53 [A]MAX 0.8 [A] MAX 

HMG-P2 0.74 [A]MAX 1.6 [A] MAX 

HMG-P3 0.96 [A]MAX 2.4 [A] MAX 

HMG-P4 1.16 [A]MAX 3.2 [A] MAX 

HMG-P5 1.37 [A]MAX 4.0 [A] MAX 

■ 消費電流 

HMG-P6 1.58 [A]MAX 4.8 [A] MAX 

■ 温度条件 ０℃ ～ ５０℃ 但し結露せぬこと 

【周囲条件】 

■ モジュール形寸 

(コネクタ突起部は含まず) 

モジュール：     奥行 ８５ｍｍ × 縦１０５ｍｍ  

フレーム外形寸法：奥行 １１０ｍｍ ｘ 縦１１５ｍｍ 幅 １４.２ｍｍ 

表６．３－１ モーションモジュール ＨＭ－Ｐ１００Ｃ 仕様 
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６．３．２ モーション スレーブの構成 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．３－１ ＨＭＧ－Ｐｘモーションモジュール構成図 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．３－２ ＨＭ-Ｐ１００Ｃ モーションモジュール図 
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６．３．３ モーションモジュール ケーブル・コネクタ 

（１） サーボＩ/Ｆケーブル 36PIN MDR コネクタ 

ケーブル側コネクタ型式 ﾌﾟﾗｸﾞ：（住友３Ｍ） (圧接型)      10136-6000EL ｼｪﾙ：10336-A200-00 

  モジュール側コネクタ：    （住友３Ｍ）          10236-52A2PL 

PIN 信号名 in/out 内   容 PIN 信号名 in/out 内   容 

1 5V o 5V Photo coupler入力用 19 5V o 5V Photo coupler入力用 

2 CWP o CW ﾊﾟﾙｽ 差動出力＋ 20 AP i ｴﾝｺｰﾀﾞ A相入力＋ 

3 CWN o CW ﾊﾟﾙｽ 差動出力－ 21 AN i ｴﾝｺｰﾀﾞ A相入力－ 

4 CCWP o CCW ﾊﾟﾙｽ 差動出力＋ 22 BP i ｴﾝｺｰﾀﾞ B相入力＋ 

5 CCWN o CCW ﾊﾟﾙｽ 差動出力－ 23 BN i ｴﾝｺｰﾀﾞ B相入力－ 

6 GND  回路GND 24 ZP i ｴﾝｺｰﾀﾞ Z相入力＋ 

7 GND  回路GND 25 ZN i ｴﾝｺｰﾀﾞ Z相入力－ 

8 GND  回路GND 26 GND  回路GND 

9 P5Y o (ΣⅡ,Ⅲ CLR用 R220入) 27 5V o 5V Photo coupler入力用 

10 EXTPOW o +24V 出力 28 EXTPOW   o +24V 出力 

11 SVCTRCL o 偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ出力 29 SVRST o ｻｰﾎﾞﾘｾｯﾄ出力 

12 SVON o ｻｰﾎﾞ ON出力 30 SVTL o ｻｰﾎﾞﾄﾙｸ制限中出力 

13 SVGAIN o ｻｰﾎﾞｹﾞｲﾝ切替出力 31 EXTGND o +24V GND 

14 EXTGND o +24V GND 32 SVRDY i ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ入力 

15 INPOS i 位置決め完了入力 33 SVALM i ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ入力 

16 SVBRK i ﾌﾞﾚｰｷ 解除入力 34 EXTPOW   o +24V 出力 

17 EXTGND o +24V GND 35 EXTGND o ＋24V GND 

18 ---- o ＋OTに予約 36 ---- o -OTに予約 

表６．３－２ サーボＩ／Ｆコネクタ信号表 

 

（２）マシンI/Ｆケーブル 

ケーブル側コネクタ型式 ﾌﾗｯﾄｹｰﾌﾞﾙｺﾈｸﾀ MIL ﾀｲﾌﾟ ｿｹｯﾄ ：（ｵﾑﾛﾝ）XG4M－1030－T (ｽﾄﾚｲﾝﾘﾘｰﾌ付) 

モジュール側コネクタ         MIL ﾀｲﾌﾟ ﾌﾟﾗｸﾞ：（ｵﾑﾛﾝ）XG4A－1034 

PIN 信号名 in/out 内   容 PIN 信号名 in/out 内   容 

1 EXTPOW o ＋24V出力 2 EXTPOW o ＋24V出力 

3 ＋ELS i CW側ｴﾝﾄﾞﾘﾐｯﾄ入力 4 －ELS i CCW側ｴﾝﾄﾞﾘﾐｯﾄ入力 

5 DLS i 減速センサ入力 6 SVBRK o ﾌﾞﾚｰｷ解除出力 

7 OLS i 原点センサ入力 8 CMP3 o ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ３一致出力 

9 EXTGND  +24V GND 10 EXTGND  +24V GND 

表６．３－３ マシンＩ／Ｆコネクタ信号表 

 

 

６．３．４ コネクタ端子当りの電源条件 

   コネクタ信号表中の電源条件を下表６．３－４に示します． 

サーボI/Fコネクタ in/out 内   容 マシンI/Fコネクタ in/out 内   容 

ｻｰﾎﾞ I/F ｺﾈｸﾀ 内 

EXTPOW端子合計 
o 許容供給 500mA以下 

ﾏｼﾝ I/F ｺﾈｸﾀ 内 

EXTPOW端子合計 
o 許容供給 500mA以下 

各入力ｾﾝｻ当り i 消費電流10mA (Nominal) 各入力ｾﾝｻ当り i 消費電流10mA (Nominal)

各信号出力当り o 許容出力 15mA 以下 CMP3出力 o 許容出力15mA以下 

   

    
SVBRK出力 o 

使用ﾄﾞﾗｲﾊﾞの許容出力に

よる．ただし,Max.50mA 

表６．３－４ コネクタ端子当りの電源条件 
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６．３．５ 指令パルス出力とドライバ接続 

 

  指令パルス出力回路条件を 表６．３－５ に示します． 

 
項 関係信号名 項  目 内     容 

１ 

指令ﾊﾟﾙｽ 
CWP,CWN 

 
CCWP,CCWN 

【電気的条件など】 
 

１．出力素子 差動ドライバ(26LS31 相当) 
２．指令ﾊﾟﾙｽ幅 指令周波数の50%duty 幅 
     但し 2.4Kpps 以下のとき 200μs幅 
        5Mpps 以上のとき    duty30%幅 

【出力形式設定】 

初期値：RENV1 個別ﾊﾟﾙｽ 
G9003 の初期設定(RENV1-b2～b0)で行う 

 
【出力形式 個別パルス】 

 

出力形式はRENV1で選択設定 

 

２ 
CWP,CWN 

 
CCWP,CCWN 

【出力形式 共通パルス】 
 

出力形式,方向ﾚﾍﾞﾙは 

RENV1 で選択設定 

 
 
 
 
 
 
 

【接続形式 差動受ﾄﾞﾗｲﾊﾞ】  

【接続形式 ｶﾌﾟﾗ受ﾄﾞﾗｲﾊﾞ】 
 ﾄﾞﾗｲﾊﾞのｶﾌﾟﾗｰがｼﾝｸﾞﾙｴﾝﾄﾞ 

の場合． 

 

【接続形式 差動受ｶﾌﾟﾗ 】 

ﾄﾞﾗｲﾊﾞが差動受けｶﾌﾟﾗを 

保証している場合． 

 

３ 

CWP,CWN 
 
CCWP,CCWN 
 
GND 

【接続形式 TTL受のﾄﾞﾗｲﾊﾞ 】  

   注意：モータドライバが差動入力以外の時は，速度，ケーブル長に特にご注意ください． 

シングルエンド形式で受けるカプラの場合，500Kpps(ｹｰﾌﾞﾙ長3m以下)，TTL受けの場合250Kpps(1m)程度を 

目安にして下さい．信号線はツイストペア線を使用して下さい． 

     なお，モータドライバのコントローラとの接続規格も確認の上ご使用ください． 

 

表６．３－５ 指令パルス出力回路 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 
ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ側 

GND端子 

CWN端子 

(片側のみ表示) 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ側 CWP端子 

CWN端子 

CCWP端子

GND端子 

CCWN端子

GND端子 

外部＋５Ｖ 

0V 

CCWP端子

CCWN端子

CWP 端子 

CWN 端子 

0V 

0V 

CWP端子 

CWN端子 

 
CCWP端子 

CCWN端子 
方向信号出力 

ﾊﾟﾙｽ列出力
0V 

0V 

0V 

0V 

+5V 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ側 CWP端子 

CWN端子 

CCWP端子

CCWN端子

GND端子 GND 
注意：GND ﾚﾍﾞﾙを一致させる

必要があります 

CWP端子 

CWN端子 

ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ側 ﾓｼﾞｭｰﾙ側 

(片側のみ表示) 

注意：GND ﾚﾍﾞﾙを一致させる必要があります 

GND端子 GND 
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６．３．６ エンコーダ信号入力と接続 

エンコーダ信号入力回路条件を 表６．３－６ に示します． 
項 関係信号名 項    目 内      容 

【入力回路形式】 

カプラ－受です． 
 

 

【エンコーダ出力が 
差動の時】 

 

 Ａ／Ｂ相：SW1-1,2 off 
 Ｚ相  ：SW1-3   off 

 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

GND ﾚﾍﾞﾙを一致させる必要があります． 

【入力回路形式】 
カプラ－受です． 

 

 
【エンコーダ出力が 

オープンコレクタの時】 

 
 Ａ／Ｂ相：SW1-1,2 on 

 Ｚ相  ：SW1-3   on 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

GND ﾚﾍﾞﾙを一致させる必要があります． 
【逓倍設定】 G9003 の初期設定(RENV2-b10.b9)で行う．(初期値：ｘ４) 

【進相遅相設定】 G9003 の初期設定(RENV2-b11)で行う．   (初期値：CW方向ﾌﾟﾗｽ) 

１ 

 

ｴﾝｺｰﾀﾞ信号 
 

AP,AN 

 
BP,BN 

 

ZP,ZN 
 

GND 

【Z相入力信号極性切替】 G9003 の初期設定(RENV2-b12)で行う．  (初期値：＋ﾊﾟﾙｽ) 

 

表６．３－６ エンコーダ信号入力回路 

 

+5V

AP（BP, ZP)

AN（BN, ZN)

GND GND

4.7K

150

220

 

+5V

AP （BP, ZP)

AN （BN, ZN)

GND GND

4.7K

150

220

 

TLP115A相当 

TLP115A相当 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 ｴﾝｺｰﾀﾞ側 

ｴﾝｺｰﾀﾞ側 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 

SW1 ｴﾝｺｰﾀﾞ形式設定 
A相:SW1-1(off側) 
B相:SW1-2(off側) 
Z相:SW1-3(off側) 

SW1 ｴﾝｺｰﾀﾞ形式設定 
A相:SW1-1(on側) 
B相:SW1-2(on側) 
Z相:SW1-3(on側) 
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６．３．７ その他のサーボインターフェース信号 

（１）出力信号 

項 関係信号名 項   目 内     容 

SVON, 

SVRST, 

SVCTRCL 

SVTL 

SVGAIN 

 

【出力回路形式】 

 

ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞへ出力 

 

 全EXTPOW 端子供給能力：+24V 0.5A 以下 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

１

EXTPOW 

EXTGND 

【ｻｰﾎﾞ I/F 用+24V 
電源接続】 

通常ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞの外部+24V端子と接続します． 
「２－５ 負荷への電源供給方法」参照． 

SVON 【ｻｰﾎﾞ ON】  G9003 汎用ﾎﾟｰﾄ bit0．`1`で出力ON (SVON の条件はﾄﾞﾗｲﾊﾞﾒｰｶ参照) 

SVRST 【ｻｰﾎﾞﾘｾｯﾄ】 G9003 汎用ﾎﾟｰﾄ bit1．`1`で出力ON (ﾘｾｯﾄの条件はﾄﾞﾗｲﾊﾞﾒｰｶ参照) 

SVTL 【ｻｰﾎﾞﾄﾙｸ制御出力】 G9003 汎用ﾎﾟｰﾄ bit2．`1`で出力ON (SVTL の条件はﾄﾞﾗｲﾊﾞﾒｰｶ参照) 

SVGAIN 【ｻｰﾎﾞｹﾞｲﾝ切替出力】 G9003 汎用ﾎﾟｰﾄ bit3．`1`で出力ON (SVGAIN の条件はﾄﾞﾗｲﾊﾞﾒｰｶ参照) 

 -----  予約 G9003 汎用ﾎﾟｰﾄ bit4～bit6 内部使用 

２

 ----- 【ELS極性切替】 G9003 汎用ﾎﾟｰﾄ bit7 は ELSの極性切替用`0`:A接,`1`:B 接 (初期値:B接) 

 

 
 

 

【接続形式】 
 

 一般的な接続方法 

 
 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

【接続形式】 

 
安川ΣⅡΣⅢｻｰﾎﾞﾊﾟｯｸ 

CLR 端子接続方法 

 
 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

【ｻｰﾎﾞ偏差ｶｳﾝﾀｸﾘｱ出力】 ﾄﾞﾗｲﾊﾞに対してｶｳﾝﾀｸﾘｱ信号を出力する． 

【ｸﾘｱ信号出力幅設定】 G9003 の初期設定(RENV1-b14～b12)で行う．（初期値：13msec） 

３ SVCTRCL 

【ｸﾘｱ信号出力極性】 G9003 の初期設定(RENV1-b15)で行う．   （初期値：0 ） 

４ (+OT，-OT) 【ELS信号をｻｰﾎﾞへ出力】 
ﾏｼﾝｺﾈｸﾀに入力されるELS信号（ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ）をｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞにも入力の 

必要な場合は弊社営業にお問い合わせください． 

表６．３－７ サーボインターフェース出力信号回路と設定 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 EXTPOW 

SVCTRCL 

EXTGND 

ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ側 

+COM 

ｶｳﾝﾀｸﾘｱ 

+24V 

+24V 

GND 

5.6～3.3 K 

ΣⅡ,ΣⅢの場合 
CLR 

+5V 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 
P5Y 

SVCTRCL 

EXTGND 

ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ側 

/CLR 

+24V 

+24V 

GND 

150 Ω 220 Ω 

＋COMEXTPOW
5.6～3.3K

SVON～SVGAIN

EXTGND

24V

GND

＋２４V

 
ﾓｼﾞｭｰﾙ側 ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ側 

定格負荷電圧：DC12V～DC24V 

推奨負荷電流：10mA/1点 

最大許容負荷電流：15mA/1点 

(ｻｰﾎﾞ I/Fへ供給) 

TLP281相当 

電源端子 

ｻｰﾎﾞ I/F ｺﾈｸﾀ 

ｻｰﾎﾞ I/F ｺﾈｸﾀ 
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（２）入力信号 

項 関係信号名 項   目 内     容 
 
SVALM 
INPOS 
SVRDY 

 
 

 
【入力回路形式】 
 
これらの信号はｻｰﾎﾞ 
ﾄﾞﾗｲﾊﾞから入力される 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

１ 

EXTPOW 
【ｻｰﾎﾞ I/F 用+24V 
電源接続】 

通常ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞの外部+24V端子と接続します．表８．３－３の 
EXTPOW と同一 ． 「図６．２－５ 負荷への電源供給方法」参照． 

SVALM 【ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ】 信号極性は G9003 の初期設定(RENV1-b9)で行う． (初期値：B接）  
INPOSition【位置決め完了(coin)】 信号極性は G9003 の初期設定(RENV1-b22)で行う．(初期値：B接） ２ 
SVRDY 

【ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｲ】/【PCS】 
次頁 注 1 参照 

信号極性は G9003 の初期設定(RENV1-b24)で行う．(初期値：B接） 
SVRDY を利用する場合は更に，初期設定でﾓｰﾄﾞﾚｼﾞｽﾀ RMD-b13=`0`とする． 

【ﾌﾞﾚｰｷ解除信号の利用】 
次頁 注 1 参照 

ﾌﾞﾚｰｷ解除信号(SVBRK)は使用するﾄﾞﾗｲﾊﾞﾒｰｶの説明書参照． 

３ 
SVBRK 
 

【回路形式】 
ｻｰﾎﾞからの解除信号を 
ﾏｼﾝ I/F ｺﾈｸﾀへ出すのみ． 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
注意：電磁ﾌﾞﾚｰｷの駆動電流は使用するドライバの駆動能力によります． 
     ただし，モージュールの電源線路許容値から50mA Max.です． 

表６．３－８ サーボインターフェース入力信号回路設定 

 

６．３．８ マシンインターフェース 

項 関係信号名 項    目 内     容 
 
+/-ELS 
DLS 
OLS 

  
 

 
【入力回路形式】 
 
ｻｰﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞから入力 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

１ 
 
 
 
 

EXTPOW, 
EXTGND 

【ｾﾝｻ用電源接続】 センサの+24V，GND端子と接続します．  

+/-ELS 【ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙｾﾝｻ信号】 信号極性はG9003の初期設定(RENV1-b9)で行う． (初期値：B接）  

DLS 
【減速ｾﾝｻ信号】/ 
【ｶｳﾝﾀｸﾘｱ/ｶｳﾝﾀﾗｯﾁ】 
次頁 注２ 参照 

信号極性はG9003の初期設定(RENV1-b6)で行う．(初期値：B接） ２ 

OLS 【ｾﾝｻ原点信号】 
信号極性はG9003の初期設定(RENV1-b7)で行う．(初期値：B接） 
SVRDY を利用する場合は更に，初期設定でﾓｰﾄﾞﾚｼﾞｽﾀ MDR-b13=`0`とする． 

【座標ｶｳﾝﾀ比較出力】 使用詳細は｢motionCAT ｼﾘｰｽﾞ ﾕｰｻﾞｰｽﾞﾏﾆｭｱﾙ｣を参照． 

３ CMP 

 
【出力回路形式】 
 
 
 

 
 
 
 
 

４ SVBRK 【ﾌﾞﾚｰｷ解除信号出力】 表６．３－７ サーボインターフェース入力信号回路設定参照 

表６．３－９ マシンインターフェース 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 

+ 

+24V 

+24V 

GND 

EXTGND 

EXTPOW 

SVRDY～INPOS 

- 

ｻｰﾎﾞ側出力 
4.7K 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 

CMP 

CMP 
EXTGND 

ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ側 
ﾌﾞﾚｰｷ解除出力 

ﾏｼﾝ I/F ｺﾈｸﾀ 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 
SVBRK 

ｻｰﾎﾞ I/F ｺﾈｸﾀ 

GND 

SVBRK 電磁ﾌﾞﾚｰｷ 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 

+24V 

+24V 

GND 

  

EXTGND 

EXTPOW 

+/-ELS～OLS 

Vcc 

OUT 
GND 

軸ｾﾝｻｰ 

4.4K 

 

 MB 

ｻｰﾎﾞ I/F ｺﾈｸﾀ 

ﾏｼﾝ I/F ｺﾈｸﾀ 

電源端子 

電源端子 
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注１：ＳＶＲＤＹ信号【サーボレディ】／【ＰＣＳ】 

 

１．ＳＶＲＤＹ信号ピンは２つの機能が多重に割当てられています． 

①初期状態はＳＶＲＤＹ信号です． （ソフト設定は 動作モードレジスタＲＭＤ b13=’0’にします．） 

②他の一つはＰＣＳ機能割付けです．（ソフト設定は動作モードレジスタＲＭＤ b13=’1’にします．） 

 これらの，機能と運用は「｢motionCAT ｼﾘｰｽﾞ ﾕｰｻﾞｰｽﾞﾏﾆｭｱﾙ｣を参照してください． 

２．ＰＣＳ機能を使用する場合のケーブル配線について 

 ＰＣＳ信号はセンサー信号入力です．従って，サーボＩ／ＦコネクタのＳＶＲＤＹピン(３２)をＳＶＢＲＫピン（１６） 

に接続します． 一方ＰＣＳ信号をマシンＩ／ＦコネクタのＳＶＢＲＫ（６）に接続することによりケーブル配線が出 

来ます．ただし,ブレーキ解除信号は使用出来なくなります．（下図 「６．３－２ ＰＣＳの配線方法」参照．） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．３－２ ＰＣＳの配線方法 

 

 

注２：ＤＬＳ信号【減速センサ信号】／【カウンタクリア/カウンタラッチ】 

 

１．ＤＬＳ信号ピンは３つの機能が多重に割当てられています． 

①初期状態はＤＬＳ信号です． 

②カウンタクリア信号 ③カウンタラッチ信号等の割付はディップＳＷ２-1,2で設定します． 

具体的な設定は「４．１ スレーブの設置前にすること」を参照してください． 

使用方法およびソフト詳細は「motionCAT ｼﾘｰｽﾞ ﾕｰｻﾞｰｽﾞﾏﾆｭｱﾙ」を参照してください． 

 

２．この関係の回路は下図 ｢６．３－３ ＤＬＳ／ＣＬＲ／ＬＴＣ多重割当て回路図｣に示します． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．３－３ ＤＬＳ／ＣＬＲ／ＬＴＣ多重割当て回路図 

 

ｺﾈｸﾀ内で接続する． 

ﾏｼﾝ I/F ｺﾈｸﾀ SVBRK(16)

ｻｰﾎﾞ I/F ｺﾈｸﾀ 

SVBRK(6) 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 

+ 

+24V 

+24V 

GND 

EXTGND 

EXTPOW 

SVRDY(32) 

- 

PCS ｾﾝｻ出力 

4.7K 

24V

EXTPOW

DLS

EXTGND

GND

＋２４V

CLR

LTC

39

38
G9003

SW2

DLS45

SW2 1 2
DLS off off
CLR on off
LTC off on

CLR

LTC

S
W

2

 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 ﾏｼﾝ I/F ｺﾈｸﾀ 

DLS/CLR/LTC信号出力源 
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Ｇ900２

HM-DIO32C

Ｇ900２

RJ-45

F12

BA CDE

65

789

034 F12

BA CDE

65

789

034

HM-GN00G HM-DIO32P

F
X

2-8
0P

F
X

2-8
0P

 

６．４ ＤＩＯスレーブ仕様 

ＤＩＯスレーブのは通信ボードに１６in/１６outのＤＩＯモジュールをスタックしたものです． 

６．４．１ ＨＭＧ－ＤＩＯｘ 用（ｘ：１～６）  ＤＩＯモジュール ＨＭ－ＤＩＯ３２Ｃ 仕様 

区 分 項   目 仕     様 備    考 
 ■ ＤＩ仕様 入力点数 １６点  

  入力形式 フォトカプラによる絶縁入力（ＴＬＰ２８０－４相当） 

  定格入力電圧 ＤＣ１２Ｖ～ＤＣ２４Ｖ 

  使用入力電圧範囲 ＤＣ１０Ｖ～ＤＣ２６Ｖ 

  定格入力電流 ８ｍＡ 

  入力抵抗 ３．０ｋΩ 

  応答時間 １ｍｓｅｃ以内  ( フィルタ１ｍｓｅｃ H/Wで固定）

【基本仕様】  入力点数/コモン数 １６点／１コモン 

 ■ ＤＯ仕様 出力点数 １６点 

制御ＬＳＩ 

 Ｇ９００２ 

(日本パルスモーター製) 

  出力形式 
フォトカプラによる絶縁，オープンコレクタ出力 
（ＴＤ６２０８４ＡＰ相当） 

 

  定格負荷電圧 ＤＣ１２Ｖ～ＤＣ２４Ｖ  

  推奨負荷電流 １０ｍＡ以下  

  最大負荷電流 ８０ｍＡ （８点合計５００ｍＡ以内）  

  出力 ON残留電圧 
０．５Ｖ以下(出力電流４０ｍＡ以下) 

１．０Ｖ以下(出力電流８０ｍＡ以下) 
 

  応答時間 ５０μｓｅｃ以内  

  出力点数/コモン数 １６点／１コモン  

  出力論理 内部論理“１”で出力のトランジスタがＯＮ  

【安全仕様】 通信ケーブル断線検出 検出時，出力ポートは現状態を保持のまま 

■ 供給電源 ＤＣ１２Ｖ～ＤＣ２４Ｖ 

型式 
 

通信ﾎﾞｰﾄﾞの２４V端子消費電流
 

DIO ﾓｼﾞｭｰﾙの２４V電源端子消費電流
(DIO出力全点最大500mA/16 点 ON， 

入力全点ON時の負荷電流Max.） 

HMG-D1 560mA 1.5A Max. 

HMG-D2 700mA 3.0A Max. 

HMG-D3 830mA 4.5A Max. 

【周囲条件】 
■ 消費電流 

HMG-D4 960mA 6.0A Max. 

■ 温度条件 ０℃ ～ ５０℃ 但し結露せぬこと． 
 ■モジュール形寸 

(コネクタ突起部は含まず) 

モジュール：     奥行 ８５ｍｍ × 縦１０５ｍｍ  

フレーム外形寸法：奥行 １１０ｍｍ ｘ 縦１１５ｍｍ 幅 １４.２ｍｍ 

表６．４－１ ＤＩＯモジュール  ＨＭ－ＤＩＯ３２Ｃ 仕様 

 

６．４．２ ＤＩＯスレーブの構成 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図６．４－１ ＨＭＧ－ＤＩＯｘモジュール構成図 

 

電源供給 

端子 

ﾊﾟﾙｽ 
ﾄﾗﾝｽ 

ﾓｼﾞｭｰﾙ ID 

最終端のみON

終端設定 
通信ｹｰﾌﾞﾙ断線検出 
速度設定1 
速度設定0 

DIO 電源 

供給端子 

DIO 電源 

供給端子 

DI 16
点
／
DO 16

点

DI 16
点
／
DO 16

点

通信ボード 1枚目 DIO ﾓｼﾞｭｰﾙ:HM-DIO32C 2 枚目以降 DIO ﾓｼﾞｭｰﾙ:HM-DIO32C
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６．４．３ ＤＩＯ I/F ケーブルコネクタ 

ケーブル側コネクタ型式  ﾌﾗｯﾄｹｰﾌﾞﾙｺﾈｸﾀ  ｿｹｯﾄ ： (ﾋﾛｾ電機) FX2B-80SA-1.27R (ﾛｯｸ付) 
モジュール側コネクタ型式       ﾌﾟﾗｸﾞ：  (ﾋﾛｾ電機) FX2B-80PA-1.27DSL 

PIN 信号名 内   容 PIN 信号名 内   容 

1 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 41 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 

2 OUT 16 汎用出力 16 42 OUT 8 汎用出力 8 

3 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 43 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 

4 OUT 15 汎用出力 15 44 OUT 7 汎用出力 7 

5 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 45 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 

6 OUT 14 汎用出力 14 46 OUT 6 汎用出力 6 

7 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 47 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 

8 OUT 13 汎用出力 13 48 OUT 5 汎用出力 5 

9 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 49 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 

10 OUT 12 汎用出力 12 50 OUT 4 汎用出力 4 

11 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 51 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 

12 OUT 11 汎用出力 11 52 OUT 3 汎用出力 3 

13 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 53 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 

14 OUT 10 汎用出力 10 54 OUT 2 汎用出力 2 

15 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 55 EXTPOW 出力ポート用外部+24V出力 

16 OUT 9 汎用出力 9 56 OUT 1 汎用出力 1 

17 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 57 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 

18 IN 16 汎用入力 16 58 IN 8 汎用入力 8 

19 EXTPOW 入力ポート用外部+24V出力 59 EXTPOW 入力ポート用外部+24V出力 

20 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 60 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 

21 IN 15 汎用入力 15 61 IN 7 汎用入力 7 

22 EXTPOW 入力ポート用外部+24V出力 62 EXTPOW 入力ポート用外部+24V出力 

23 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 63 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 

24 IN 14 汎用入力 14 64 IN 6 汎用入力 6 

25 EXTPOW 入力ポート用外部+24V出力 65 EXTPOW 入力ポート用外部+24V出力 

26 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 66 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 

27 IN 13 汎用入力 13 67 IN 5 汎用入力 5 

28 EXTPOW 入力ポート用外部+24V出力 68 EXTPOW 入力ポート用外部+24V出力 

29 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 69 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 

30 IN 12 汎用入力 12 70 IN 4 汎用入力 4 

31 EXTPOW 入力ポート用外部+24V出力 71 EXTPOW +入力ポート用外部+24V出力 

32 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 72 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 

33 IN 11 汎用入力 11 73 IN 3 汎用入力 3 

34 EXTPOW +入力ポート用外部+24V出力 74 EXTPOW +入力ポート用外部+24V出力 

35 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 75 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 

36 IN 10 汎用入力 10 76 IN 2 汎用入力 2 

37 EXTPOW 入力ポート用外部+24V出力 77 EXTPOW +入力ポート用外部+24V出力 

38 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 78 EXTGND 入力ポート用外部電源GND 

39 IN 9 汎用入力 9 79 IN 1 汎用入力 1 

40 EXTPOW +入力ポート用外部+24V出力 80 EXTPOW +入力ポート用外部+24V出力 

表６．４－２ ＤＩＯ接続コネクタ信号表 

 

注：入力信号は e-ＣＯＮ に対応する信号単位でまとめられています． 

 



26 

６．４．４ コネクタ端子当りの電源条件 

コネクタ信号表中の電源条件を下表６．４－３に示します． 

DIO I/F コネクタ on/out 内     容 

全EXTPOW端子出力合計 o 最大許容供給出力 1.6A以下 

IN入力1点当り負荷電流 i 消費電流 8mA (Nominal)/点 

OUT出力1点当り負荷電流 o 許容出力 80mA以下/点 (ただし，8点の合計が500mA以下のこと) 

表６．４－３ コネクタ端子当りの電源条件 

６．４．５ 入出力回路 

項 関係信号名 項目 内     容 

１ 
EXTPOW, 
EXTGND 

【外部負荷用電源接続】 全 EXTPOW 端子合計許容供給電流 １A以下 

【入力回路形式】 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 

【入力論理】 IN1が ON（電流が流れて）のとき，入力PORT1=’1’ ２ 

IN1 
 

↓ 
 

IN16 
【接続例】 ﾓｼﾞｭｰﾙ側 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

【出力回路形式】 

ﾓｼﾞｭｰﾙ側 

【出力論理】  PORT1=‘１’ 出力のとき OUT1 ON ３ 

OUT1 
 
↓ 
 

OUT16 
【接続例】 ﾓｼﾞｭｰﾙ側 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

表６．４－４ ＤＩＯモジュール入出力回路 

 

: : : 

 

: : : 

 

: : 
: : 

OUTx ON 時負荷電流 最大80mA/点 
全 EXTPOW 端子許容供給電流 １A以下 
ただし，同時8点 ON合計負荷電流 500mA 以下 

DIO I/F ｺﾈｸﾀ 

DIO I/F ｺﾈｸﾀ 

DIO I/F ｺﾈｸﾀ 

DIO I/F ｺﾈｸﾀ 

EXTPOW 
IN1 
EXTGND 

EXTPOW 
IN16 
EXTGND 

･･･ 
･･･ 

EXTPOW 
OUT1 

EXTPOW 
IN1 
EXTGND 

EXTPOW 
IN16 
EXTGND 

EXTPOW 
OUT16 

+24V 

+24V 

+24V 

+24V 

EXTPOW 
OUT16 

EXTPOW 
OUT1 

GND 

GND 

GND 

GND 

+24V 電源 

+24V 電源 

+24V 電源 

+24V 電源 

電源端子 

電源端子 

電源端子 

電源端子 

INx ON 電流 8mA norminal/点 

GND 

Vcc 

OUT 

ﾘﾚｰ負荷 

ｶﾌﾟﾗｰ負荷 

・ 
・ 
・ 

  
・
・
・

R 
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７．各社ドライバ接続案内 

７．１ 安川電機 サーボパックΣⅢの例 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図７．１－１ 安川電機サーボパック ΣⅢ 

 

 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 0 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 3 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 1 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 2 

ΣⅢドライバー側 

PULS 

/PULS 

SIGN 

/SIGN

CLR 

/CLR 

150 Ω 

+24V IN 

/S-ON 

/P-CON 

/ALM-RST

/S-RDY+ 

ALM+ 

/COIN+ 

/BK+ 

/S-RDY- 

ALM- 

/COIN- 

/BK- 

+24V  
BRA 

SG 

モーション モジュール側

CWN 

CCWP 

CCWN 

P5Y 

SVCTRCL 

EXTPOWより 
SVON 

EXTPOW(+24V) 

SVGAIN 

SVRST 

EXTGNDより 

INPOS 

SVRDY 

SVALM 

SVBRK 

EXTGND 

サーボI/Fコネクタ 

マシンI/Fコネクタ 

（他のセンサー等の結線は省略）

CWP 2 

+5V 

3 

4 

5 

9 

11 

20

10

12

13

29

32

33

15

16

GND 6,7,8,26 

SVBRK 

EXTGND 

6 

10

注意： SVBRKは,ﾌﾞﾚｰｷ解除機能が必要な場合の参考です．
BRAは補助リレーです．Σ サーボパック取説を 
参照してください． 

   

ＣＮ１コネクタ 

PG出力 
PAO 

/PAO 

PBO 

/PBO 

PCO 

/PCO 

ZP 

ZN 

AP 

AN 

BP 

BN 

21

22

23

24

25

A相 

B相 

Z相 

EXTGNDより 

SVTL 30 

ｻｰﾎﾞ ON 

PI/P ｹﾞｲﾝ制御 

ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ 

偏差ﾊﾟﾙｽｸﾘｱ 

ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨｲ 

ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ 

位置決め完了 
(Inposition) 

SO2割付ﾌﾞﾚｰｷ信号 
(通常不使用) 

S12割付(通常不使用) 

G9003へ 

G9003より 

指令ﾊﾟﾙｽ列 

G9003へ 

ケース 

3.3 K 

120 Ω 

220 Ω 

17

14

35

31 EXTGND 

EXTGND 

EXTGND 

EXTGNDより 

+24V供給電源  
EXTGNDへ 

EXTPOWへ 
24 電源端子  

GND 
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７．２ 三菱電機 MELSERVO MR－J3 の例 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図７．２－１ 三菱電機 MELSERVO  ＭＲ－Ｊ３シリーズ 

 

MELSERVO 側 

PP 

PG 

NP 

NG 

Z相 

A相 

PG出力 

B相 

LA 

LAR 

LB 

LBR 

LZ 

LZR 

RD 

ALM 

INP 

MBR 

EXTGNDより 
+24V  

BRA 

LG 

モーション モジュール側

CWN 

CCWP 

CCWN 

EXTPOWより 

EXTGND 

INPOS 

SVRDY 

SVALM 

SVBRK 

ZP 

ZN 

AP 

AN 

BP 

BN 

サーボI/Fコネクタ 

マシンI/Fコネクタ 

（他のセンサー等の結線は省略）

CWP 2 

3 

4 

5 

20

21

22

23

24

25

17

32

33

15

16

GND 6,7,8,26 

SVBRK 

EXTGND 

6 

10

注意： SVBRKは,ﾌﾞﾚｰｷ解除機能が必要な場合の参考です．
BRAは補助リレーです．MELSERVO取説を参照して
ください． 

   

CR 

DICOM 4.7K 

SON 

PC 

RES 

SVCTRCL 

SVON 

EXTPOW(+24V) 

SVGAIN 

SVRST 

EXTGND 

11 

10

12

13

29

35

TL 30 SVTL 

DOCOM 

DOCOM 

ＣＮ１コネクタ 

+24V供給電源  
EXTGNDへ 

EXTPOWへ 
24 電源端子  

GND 

EXTGNDより 

ｻｰﾎﾞ ON 

P制御 

ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ 

ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨｲ 

ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ 

位置決め完了 
(Inposition) 

外部ﾄﾙｸ制限(通常不使用) 

SO2割付ﾌﾞﾚｰｷ信号 
(通常不使用) 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 0 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 3 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 1 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 2 

G9003より 

G9003へ 

偏差ﾊﾟﾙｽｸﾘｱ 

指令ﾊﾟﾙｽ列 G9003より 

G9003へ 

ケース 
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７．３ 松下電器  ＭＩＮＡＳ－Ａ４の例 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図７．３－１ 松下電器 ＭＩＮＡＳ Ａ４ 

 

MINAS A4 ドライバー側 

PULSH1

PULSH2 

SIGNH1 

SIGNH2 

CL 

220Ω 

COM+ 

SRV-ON 

GAIN 

A-CLR 

S-RDY+ 

ALM+ 

COIN+ 

BRKOFF+ 

S-RDY- 

ALM- 

COIN- 

BRKOFF- 

EXTGNDより 
+24V  

BRA 

GND 

モーション モジュール側

CWN 

CCWP 

CCWN 

SVCTRCL 

EXTPOWより 
SVON 

EXTPOW(+24V) 

SVGAIN 

SVRST 

EXTGNDより 

EXTGND 

INPOS 

SVRDY 

SVALM 

SVBRK 

EXTGND 

サーボI/Fコネクタ 

マシンI/Fコネクタ 

（他のセンサー等の結線は省略） 

CWP 2 

3 

4 

5 

11 

10

12

13

29

17

32

33

15

16

GND 6,7,8,26 

SVBRK 

EXTGND 

6 

10

ｴﾝｺｰﾀﾞ出力 

注意： SVBRKは,ﾌﾞﾚｰｷ解除機能が必要な場合の参考です．
BRAは補助リレーです．MINAS A4取説を参照して
ください． 

   

4.7K 

VS-SEL SVLT 30 

ＣＮＸ５コネクタ 

ZP 

ZN 

AP 

AN 

BP 

BN 

20

21

22

23

24

25 Z相 

A相 

B相 

OA+ 

OA- 

OB+ 

OB- 

OZ+ 

OZ- 

+24V供給電源  
EXTGNDへ 

EXTPOWへ 
24 電源端子  

GND 

ｻｰﾎﾞ ON 

ｹﾞｲﾝ切替 

ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ 

ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨｲ 

ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ 

位置決め完了 
(Inposition) 

S12割付(通常不使用) 

SO2割付ﾌﾞﾚｰｷ信号 
(通常不使用) 

偏差ﾊﾟﾙｽｸﾘｱ 

指令ﾊﾟﾙｽ列 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 0 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 3 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 1 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 2 

G9003より 

G9003へ 

G9003より 

G9003へ 

ケース 

31

35

14

EXTGNDより 

EXTGND 

EXTGND 
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７．４ 日立産機  ＡＤ３シリーズの例 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図７．４－１ 日立産機 ＡＤ３ 

 

ＡＤアンプ側 

PLSP 

PLSN 

SIG

SIG

A相 

PG出力 

B相 

OAP 

OAN 
OBP

OBN 

SRD 

ALM 

INP 

BRK 

EXTGNDより 
+24V  

BRA 

L 

モーション モジュール側

CWN 

CCWP 

CCWN 

EXTPOWより 

EXTGNDより EXTGND 

INPOS 

SVRDY 

SVALM 

SVBRK 

AP 

AN 

BP 

BN 

サーボI/Fコネクタ 

マシンI/Fコネクタ 

（他のセンサー等の結線は省略）

CWP 2 

3 

4 

5 

20

21

22

23

17

32

33

15

16

GND 6,7,8,26 

SVBRK 

EXTGND 

6 

10

注意： SVBRK は,ﾌﾞﾚｰｷ解除機能が必要な場合の参考です． 
BRAは補助リレーです．ＡＤ３ｼﾘｰｽﾞ取説を参照して 
ください． 

   

CER 

PLC 4.7K 

SON 

GCH 

RS 

SVCTRCL 

SVON 

EXTPOW(+24V) 

SVGAIN 

SVRST 

EXTGND 

11 

10

12

13

29 

35

TL 30 SVTL 

CM2 

CM2 

Ｉ/Ｏ コネクタ 

+24V供給電源  
EXTGNDへ 

EXTPOWへ 
24 電源端子  

GND 

Z相 
OZP 

OZN 

ZP 

ZN 

24

25

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 0 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 3 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 1 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 2 

G9003より 

G9003へ 

G9003より 

G9003へ 

ｻｰﾎﾞ ON 

ｹﾞｲﾝ切替 

ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ 

ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨｲ 

ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ 

INP(Inposition) 

ﾄﾙｸ制限(通常不使用)

ﾌﾞﾚｰｷ信号 
(通常不使用) 

偏差ﾊﾟﾙｽｸﾘｱ 

指令ﾊﾟﾙｽ列 

ケース 

150 
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７．５ オリエンタルモーター αＳＴＥＰ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図７．５－１ オリエンタルモーター α ＳＴＥＰ 

 

αSTEP ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ側 

CW 

/CW 

CCW 

/CCW 

PG出力 

モーション モジュール側

CWN 

CCWN 

サーボI/Fコネクタ 

3 

2 

5 

4 

Z相 

A相 

B相 

ASG2 

/ASG2 

BSG2 

/BSG2 

TIM2 

/TIM2 

+24給電端子より 

ZP 

ZN 

AP 

AN 

BP 

BN 

20

21

22

23

24

25

Vcc+24V 4.7K 

C.OFF 

x10 

ACL 

SVON 

EXTPOW(+24V) 

SVGAIN 

SVRST 

10

12

13

29

GND 

END 

ALMARM 

GND給電端子より 

SVRDY 

SVALM 

32

33

EXTGND 35 GND 

CN4 コネクタ 

GND 26 

ALM ｸﾘｱ

ｶﾚﾝﾄ OFF 

分解能切替 

位置決め 
完了 

ｱﾗｰﾑ出力 

+24V供給電源 
EXTGNDへ 

EXTPOWへ 
24 電源端子  

GND 

CWP 

指令ﾊﾟﾙｽ列 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 0 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 3 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 1 

G9003へ 

G9003より 

G9003へ 

ケース 

CCWP 

220Ω 
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７．６ オーソドックスなパルスモータドライバ (ｵﾘｴﾝﾀﾙ PMU,UMK，SD51xx,DFC 等) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図７．６－１ オーソドックスなパルスモータドライバとの接続例 

 

７．７ ハイバーテックのマイクロステップ・ドライバとの接続  

１．５Ａ／相（５相ＨＳＤ５１５Ｍ，２相ＨＳＤ４１５Ｍ） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図７．７－１ ハイバーテック  マイクロステップ ドライバとの接続例 

 

パルスモータ ドライバー側 モーション モジュール側

ｻｰﾎﾞ I/F ｺﾈｸﾀ ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ側 ｺﾈｸﾀ 

指令ﾊﾟﾙｽ列 

ｵｰﾊﾞｰﾋｰﾄ 
出力信号 

ｶﾚﾝﾄ OFF 

原点および減速用 
ﾌｫﾄｾﾝｻｰ 

CW 

-CW 

CCW -CCW 

CWN 

CWP 

CCWN 

9 

3 

2 

5 

4 

注意：この抵抗が220Ω以下のときは差動接続でよい

+O.HEAT 

EXTGNDより 

SVALM 33

EXTGND 17

EXTPOWより

C.OFF SVON 

EXTGND 

12

470～220Ω 

4.7K 

マシンI/Fコネクタ 

OLS 

EXTPOW 1,2 

7 

EXTGND 

+24V  

  

Vcc 

原点ｾﾝｻｰ OUT

  
DLS 5 

9,10 

減速ｾﾝｻｰ OUT

+24V供給電源  
EXTGNDへ 

EXTPOWへ 
24 電源端子  

GND 

CCWP 

+5V 

14

8 GND 

G9003より 

G9003へ 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 0 

EXTPOより 

EXTGNより 

G9003へ 

ＨＳＤ側 モーション モジュール側
サーボI/Fコネクタ コネクタ 

CW +

CW- 

CCW+ 

CCW-

PG出力 

CWN 

CCWP 

CCWN 

EXTPOWより 

CWP 2 

3 

4 

5 

MF+ 6K 

MF-(24V) SVON 

EXTPOW(+24V) 10

12

OLS 

EXTPOW 1,2 

7 

EXTGND 

+24V  

  

Vcc 

原点ｾﾝｻｰ OUT

  

原点および減速用 
ﾌｫﾄｾﾝｻｰ 

DLS 5 

9,10 

減速ｾﾝｻｰ OUT

150Ω 

マシンI/Fコネクタ 

+24V供給電源  
EXTGNDへ 

EXTPOWへ 
24 電源端子  

GND 

EXTGNDより 

EXTPOWより 

G9003へ 

汎用出力ﾎﾟｰﾄ 0 

G9003より 指令ﾊﾟﾙｽ列 

ｶﾚﾝﾄ OFF 
(ﾓｰﾀﾌﾘｰ) 

ケース 

ケース 

P5OUT 


