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○保証事項
当社は、お買い上げ頂いた日から３年間の保証期間中の欠陥に対して本ボードを保証します。

この保証期間中に弊社の責任による欠陥が判明した場合には、ボードを引き取り、弊社の判断

により無償で交換又は修理いたします。

○非保証事項
本ボードの 使用または、本ボード以外の 原因による故障につきましては、一切誤 外部機器が

責任を負いません。また、本ボードの運用を理由とする損失、逸失利益の請求につきましては、

いかなる責任も負いません。

○版 権
本ユーザーズマニュアルは、一部または全部を問わず、複製を禁じられています。

○本ボードの取り扱いについて
コンピュータ本体、外部供給電源、外部に接続する機器の取り扱い上の注意つきましては、

それぞれ付属のマニュアルを参照して下さい。

・使用する場所、保管する場所

本ボードの動作時の保証温度範囲は、標高によりデグレーションが必要です。・

３００ｍ毎に２℃の上限値を 下げた範囲で使用して下さい。標高の上限値は、小

３０００ｍとします。

本ボードは、油や薬品に触れる恐れのある場所では、使用・保管しないで下さい。・

故障や変形の原因となることがあります。

本ボードは、重い物をのせたり、振動や衝撃を加えないように使用・保管して下・

さい。故障、破損の原因となります。

本ボードは、直射日光の当たる場所、火気やストーブなど暖房器具の近くでは、・

使用・保管しないで下さい。故障や変形の原因となります。

本ボードは、磁気の発生する機器の近くでは、使用・保管しないで下さい。故障・

の原因となります。

・使用上のご注意

本ボードの持ち運び・取り付け・取り外し

本ボードに触れる前に、金属に触り身体の静電気を取り除いて下さい。・

静電気は、本ボードの故障の原因となることがあります。

本ボードの持ち運び時やコンピュータへの挿入時、コネクタ部分に触らないで下・

さい。ショートや接触不良の原因となります。

本ボードをコンピュータ側に挿入する時、コネクタ部分を平行に奥までさして下・

さい。斜めに挿入していたり、奥までささっていないと故障や動作不良の原因と

なります。



○安全に関する注意事項

本製品には一般電子機器用（工作機械・計測機器・ＯＡ機器・通信機器等）

に製造された半導体部品を使用しておりますので、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す恐れのある装置（医療機器

交通機器・燃焼制御・安全装置等）に組み込んで使用しないでください。

ご 注 意

１．本製品及び本書は、改良その他により予告なく変更することがあります。

株式会社 ハイバ－テック

〒135-0026 東京都墨田区両国４－８－１

第２.１版 ２００２年５月３０日発行
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１． はじめに

１.１ このマニュアルについて

このマニュアルは、高速位置決めボ－ド「ＨＰＣＩ－ＰＰＤ５１６Ａ」（以下ＰＰＤ５１６Ａと呼称

します）についての使用説明書です。日本パルスモータ社製コントローラ「ＰＣＬ５０１４」を搭載し

ています。

２． ＰＰＤ５１６Ａボ－ドとモ－タ制御軸間の用語について

このマニュアルの主な用語の意味について説明します。

２.１ 代表的なモ－タ制御システムと用語

（１） 通常、本ボ－ドより制御されるモ－タ（サ－ボモ－タ又はパルスモ－タ）は「制御軸」と呼び

他の種のモ－タ例えばスピンドル回転のモ－タとは制御対象を別に表現します。

本ボ－ドは、制御軸として Ｘ、Ｙ、Ｚ、Ｕ、Ｖ、Ｗの６軸を制御対象とします。（Ｘ、Ｙ、Ｚ、

Ｕ、Ｖ、Ｗは呼称のために関係付けた呼び名にすぎません。ＣＨ１、２、３、４、５、６でも同じ

ことです）

（２） 指令パルス出力

本ボ－ドの出力は、「指令パルス出力」と云います。このパルス列がサ－ボドライバ 又は

パルスモ－タドライバ－に与えられます。（図２.１）

図 ２.１

指令パルス １パルスは、パルスモ－タの場合はモ－タを１ステップ角回転させます。

サ－ボモ－タの場合は、位置の検出器（エンコ－ダ）１パルス分を回転させます。

従って、指令パルス１パルスは位置（移動量）を、「パルスレ－ト」（周波数）は速度

（移動速度）となります。

（３） 位置決め

「位置決め」は点から点への移動を主体にした動作です。従って、２軸を考えた場合、Ｘ軸と

Ｙ軸の同期的な動きは問題とせず、早く移動し静止することが位置決めに要求される動作です。

（４） 軸センサ－

モ－タ軸の代表的な例を図２.２に示します。

図 ２.２

「軸センサ－」通常モ－タ駆動する機構の代表例を図に示します。

図中の「＋ＥＬＳ、－ＥＬＳ、ＤＬＳ、ＯＬＳ」を軸センサ－と呼びます。

軸には、両端に極限センサ－があり ＋ＥＬＳ、－ＥＬＳと呼称します。

移動方向の極限センサ－を検出した場合、指令パルスを直ちに停止させます。

「ＤＬＳ」（減速ｾﾝｻ-）、「ＯＬＳ」（ｾﾝｻ-原点）は通常、原点復帰時の

センサ－として使用されます。

高速原点復帰を実行すると指示した方向の原点へ復帰しＤＬＳを検出した点で、

減速し、低速（ｸﾘ-ﾌﾟ速度）に達した点に置かれているＯＬＳで停止します。

ＯＬＳの代わりにエンコ－ダＺ相を使用しても同様です。

（注意）ＰＰＤ５１６Ａの軸センサ－の動作機能、センサ－の設置条件等は、

「運用編 軸センサ」を参照して下さい。

（ＣＣＷ） （ＣＷ）
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３． ボ－ドの設定と接続

３.１ ボ－ド構成

図３.１にＰＰＤ５１６Ａボ－ド ブロックダイアを示します。

Ｊ１コネクタが外部（モ－タドライバ、軸センサ）と接続するコネクタです。

Ｊ２コネクタは、ボ－ド間 同時スタ－ト／ストップ制御用コネクタです。

ボ－ドはＢＵＳ側からプログラムによりアドレスされ、各種の動作をします。主要な動作機能は

ＰＣＬ５０１４が行います。アドレスはＩ／Ｏアドレスで与えます。

図３．１ ＰＰＤ５１６Ａ ボ－ドブロックダイア

X
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PCI-
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Ｊ１

WINT

Ｚ

Ｕ

Ｖ
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３．２ ボ－ド内アドレス

Ｉ／Ｏアドレスを表３．１に示します。

軸 Ｉ／Ｏアドレス(hex) 読み出し 書き込み

ＢＯＡＲＤ＿ＡＤＲ＋０ ステータス１ コマンドバッファ

＋１ ステータス２ 動作モードバッファ

＋２ 割込ステータス 制御モードバッファ

Ｘ ＋３ 不使用 不使用

＋４ 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 7～0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 7～0

＋５ 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 15～8 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 15～8

＋６ 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 23～16 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 23～16

＋７ 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 31～24 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 31～24

ＢＯＡＲＤ＿ＡＤＲ＋10 ステータス１ コマンドバッファ

＋11 ステータス２ 動作モードバッファ

＋12 割込ステータス 制御モードバッファ

Ｙ ＋13 不使用 不使用

＋14 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 7～0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 7～0

＋15 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 15～8 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 15～8

＋16 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 23～16 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 23～16

＋17 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 31～24 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 31～24

ＢＯＡＲＤ＿ＡＤＲ＋20 ステータス１ コマンドバッファ

＋21 ステータス２ 動作モードバッファ

＋22 割込ステータス 制御モードバッファ

Ｚ ＋23 不使用 不使用

＋24 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 7～0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 7～0

＋25 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 15～8 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 15～8

＋26 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 23～16 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 23～16

＋27 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 31～24 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 31～24

ＢＯＡＲＤ＿ＡＤＲ＋30 ステータス１ コマンドバッファ

＋31 ステータス２ 動作モードバッファ

＋32 割込ステータス 制御モードバッファ

Ｕ ＋33 不使用 不使用

＋34 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 7～0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 7～0

＋35 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 15～8 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 15～8

＋36 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 23～16 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 23～16

＋37 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 31～24 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 31～24

ＢＯＡＲＤ＿ＡＤＲ＋40 ステータス１ コマンドバッファ

＋41 ステータス２ 動作モードバッファ

＋42 割込ステータス 制御モードバッファ

Ｖ ＋43 不使用 不使用

＋44 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 7～0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 7～0

＋45 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 15～8 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 15～8

＋46 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 23～16 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 23～16

＋47 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 31～24 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 31～24

ＢＯＡＲＤ＿ＡＤＲ＋50 ステータス１ コマンドバッファ

＋51 ステータス２ 動作モードバッファ

＋52 割込ステータス 制御モードバッファ

Ｗ ＋53 不使用 不使用

＋54 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 7～0 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 7～0

＋55 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 15～8 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 15～8

＋56 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 23～16 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 23～16

＋57 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 31～24 入出力ﾊﾞｯﾌｧ ﾋﾞｯﾄ 31～24
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軸 Ｉ／Ｏアドレス(hex) 読み出し 書き込み

ＢＯＡＲＤ＿ＡＤＲ＋80 7 未使用 未使用

6 未使用 未使用

5 '0'でＷ軸 ±ＥＬＳ Ｂ接 '0'でＷ軸 ±ＥＬＳ Ｂ接

ＥＬＳ極性選択 4 '0'でＶ軸 ±ＥＬＳ Ｂ接 '0'でＶ軸 ±ＥＬＳ Ｂ接

（注２） 3 '0'でＵ軸 ±ＥＬＳ Ｂ接 '0'でＵ軸 ±ＥＬＳ Ｂ接

2 '0'でＺ軸 ±ＥＬＳ Ｂ接 '0'でＺ軸 ±ＥＬＳ Ｂ接

1 '0'でＹ軸 ±ＥＬＳ Ｂ接 '0'でＹ軸 ±ＥＬＳ Ｂ接

0 '0'でＸ軸 ±ＥＬＳ Ｂ接 '0'でＸ軸 ±ＥＬＳ Ｂ接

ＢＯＡＲＤ＿ＡＤＲ＋88 7 未使用 未使用

6 未使用 未使用

5 '1'でＷ軸一致出力可 '1'でＷ軸一致出力可

ｽﾀ-ﾄ 4 '1'でＶ軸一致出力可 '1'でＶ軸一致出力可座標通過による他軸 機能

（注２） 3 '1'でＵ軸一致出力可 '1'でＵ軸一致出力可

2 '1'でＺ軸一致出力可 '1'でＺ軸一致出力可

1 '1'でＹ軸一致出力可 '1'でＹ軸一致出力可

0 '1'でＸ軸一致出力可 '1'でＸ軸一致出力可

ＢＯＡＲＤ＿ＡＤＲ＋9C 7 未使用

6 未使用

5 未使用

ボードＩＤ読込 4 未使用

3 ボードＩＤ‘８’

2 ボードＩＤ‘４’

1 ボードＩＤ‘２’

0 ボードＩＤ‘１’

表 ３.１ Ｉ／Ｏアドレス

注１）ＥＬＳ極性選択は、

'０'でＢ接入力（ノーマルクローズ入力）

'１'でＡ接入力（ノーマルオープン入力）となります。

注２）座標通過による他軸スタート機能

'０'でこの機能は無効になります。

'１'で選択された軸が、座標を通過した時、同時スタート待ちになっている他軸がスタート

します。
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３.３ ボ－ド内設定事項

図３.２に、ボ－ド上設定箇所を示します。

図３.２ ジャンパ箇所

３.３.１ エンコ－ダ入力回路選択（２ヶ所）

エンコ－ダの出力回路（差動出力／オ－プンコレクタ出力）によって、入力回路を選択します。

出荷時は差動接続です。

Ｐ１ Ｐ２

Ｚ軸 Ｗ軸

Ｙ軸 Ｖ軸

Ｘ軸 Ｕ軸

１ ２ ３ １ ２ ３

（2-3ｼﾞｬﾝﾊﾟ時）差動接続

（1-2ｼﾞｬﾝﾊﾟ時）オ－プンコレクタ接続

（パソコン内＋５Ｖ使用）
図３.３

３.３.２ ボードＩＤ選択

ボードを複数枚使用した時のボードＩＤを設定します（０～１５まで設定可能）。

出荷時はＩＤ＝‘０’（全てショート）です。

尚、複数枚使用の時は、各ボードには異なるＩＤを設定して下さい。

ＩＤ

ショート ： ‘０’

オープン ： ‘１’

８ ４ ２ １

図３.４

ＩＤ ＩＤ ＩＤ

８ ４ ２ １ ８ ４ ２ １ ８ ４ ２ １

ＩＤ＝０ ＩＤ＝１ ＩＤ＝５

（出荷時の設定）

図３.５ ＩＤ設定例

ＰＣＬ

－５０１４

ＰＣＬ

－５０１４

ＰＣＬ

－５０１４

Ｐ２

Ｐ１

ジャンパ Ｐ１、Ｐ２

ＩＤ

ボードＩＤ
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３．４ ソフトウェアによる回路機能の設定項目

ハ－ドウェア回路に関連する機能中でソフトウェアによってＰＣＬ５０１４に設定する機能があり

ます。

（１）指令パルス出力形式（ＣＷ、ＣＣＷ／ＤＩＲ、ＰＯＵＴ）及び出力極性

環境レジスタ１を参照( P.18)

▲

（２）極限センサ（＋ＥＬＳ，－ＥＬＳ）減速センサ（ＤＬＳ）、センサ原点（ＯＬＳ）の極性切替

（Ａ接：ノーマルオープン、Ｂ接：ノーマルクローズ）

ボード内アドレス表を参照( P.3)

▲

環境レジスタ１を参照( P.18)

▲

（３）サ－ボインタ－フェイス信号極性入力ポ－ト定義

環境レジスタ１を参照( P.18)

▲

（４）エンコ－ダＺ相極性、エンコ－ダ倍率

環境レジスタ１を参照( P.18)

▲

３.５ 外部との接続

モ－タ１軸（Ｘ）についての代表的な接続について図３.４に示します。

図３.４ サ－ボドライバ接続例

ＰＰＤ５１６Ａ

ボ－ド
Ｊ１

＋２４Ｖ

＋ＥＬＳＤＬＳＯＬＳ－ＥＬＳ

Ｅ
Ｘ
Ｔ
Ｐ
Ｏ
Ｗ

＋
Ｘ
Ｅ
Ｌ
Ｓ

Â Å

Ｘ
Ｄ
Ｌ
Ｓ

Ｘ
Ｏ
Ｌ
Ｓ

－
Ｘ
Ｅ
Ｌ
Ｓ

ＸＣＷＰ

ＸＣＷＮ

ＸＣＣＷＮ

ＧＮＤ
ＧＮＤ

＋２４Ｖ

ＸＳＶＯＮ

ＸＳＶＲＥＳＥＴ

ＸＳＶＡＬＭ

ＸＩＮＰＯＳ

サ－ボＯＮ

サ－ボリセット

サ－ボアラ－ム

位置決め完了

エンコ－ダ

（ ＯＬＳとＯＲＧはいずれか択一でよい）

ドライバ－

Ｚ相

ＸＣＣＷＰ

Ｃ
Ｏ
Ｍ
Ｍ
Ｏ
Ｎ

サーボモ－タ

又はパルスモータ
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３.６ コネクタ信号割付

（１）Ｊ１コネクタ（リアパネル面）

表３.２にボ－ド側コネクタ（Ｊ１）の端子表を揚げます。

ピン番号 信 号 名 ピン番号 信 号 名

１ +5V 出力 ５１ +5V 出力
２ GND ５２ GND

３ XCWP (CWﾊﾟﾙｽ出力 +/パルス出力) ５３ UCWP (CWﾊﾟﾙｽ出力 +/パルス出力)
４ XCWN (CWﾊﾟﾙｽ出力 -/パルス出力) ５４ UCWN (CWﾊﾟﾙｽ出力 -/パルス出力)
５ XCCWP (CCWﾊﾟﾙｽ出力 +/方向信号) ５５ UCCWP (CCWﾊﾟﾙｽ出力 +/方向信号)
６ XCCWN (CCWﾊﾟﾙｽ出力 -/方向信号) ５６ UCCWN (CCWﾊﾟﾙｽ出力 -/方向信号)

７ YCWP (CWﾊﾟﾙｽ出力 +/パルス出力) ５７ VCWP (CWﾊﾟﾙｽ出力 +/パルス出力)
８ YCWN (CWﾊﾟﾙｽ出力 -/パルス出力) ５８ VCWN (CWﾊﾟﾙｽ出力 -/パルス出力)
９ YCCWP (CCWﾊﾟﾙｽ出力 +/方向信号) ５９ VCCWP (CCWﾊﾟﾙｽ出力 +/方向信号)
１０ YCCWN (CCWﾊﾟﾙｽ出力 -/方向信号) ６０ VCCWN (CCWﾊﾟﾙｽ出力 -/方向信号)

１１ ZCWP (CWﾊﾟﾙｽ出力 +/パルス出力) ６１ WCWP (CWﾊﾟﾙｽ出力 +/パルス出力)
１２ ZCWN (CWﾊﾟﾙｽ出力 -/パルス出力) ６２ WCWN (CWﾊﾟﾙｽ出力 -/パルス出力)
１３ ZCCWP (CCWﾊﾟﾙｽ出力 +/方向信号) ６３ WCCWP (CCWﾊﾟﾙｽ出力 +/方向信号)
１４ ZCCWN (CCWﾊﾟﾙｽ出力 -/方向信号) ６４ WCCWN (CCWﾊﾟﾙｽ出力 -/方向信号)

１５ XZP (ｴﾝｺｰﾀﾞZ相入力 +) ６５ UZP (ｴﾝｺｰﾀﾞZ相入力 +)
１６ XZN (ｴﾝｺｰﾀﾞZ相入力 -) ６６ UZN (ｴﾝｺｰﾀﾞZ相入力 -)
１７ YZP (ｴﾝｺｰﾀﾞZ相入力 +) ６７ VZP (ｴﾝｺｰﾀﾞZ相入力 +)
１８ YZN (ｴﾝｺｰﾀﾞZ相入力 -) ６８ VZN (ｴﾝｺｰﾀﾞZ相入力 -)
１９ ZZP (ｴﾝｺｰﾀﾞZ相入力 +) ６９ WZP (ｴﾝｺｰﾀﾞZ相入力 +)
２０ ZZN (ｴﾝｺｰﾀﾞZ相入力 -) ７０ WZN (ｴﾝｺｰﾀﾞZ相入力 -)

２１ GND ７１ GND

２２ COMMON (+24V用ｺﾓﾝ) ７２ COMMON (+24V用ｺﾓﾝ)

２３ XSVALM (ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ入力) ７３ USVALM (ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ入力)
２４ XINPOS (位置決め完了入力) ７４ UINPOS (位置決め完了入力)
２５ XSVON (ｻｰﾎﾞｵﾝ出力) ７５ USVON (ｻｰﾎﾞｵﾝ出力)
２６ XSVRST (ｻｰﾎﾞﾘｾｯﾄ出力) ７６ USVRST (ｻｰﾎﾞﾘｾｯﾄ出力)

２７ YSVALM (ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ入力) ７７ VSVALM (ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ入力)
２８ YINPOS (位置決め完了入力) ７８ VINPOS (位置決め完了入力)
２９ YSVON (ｻｰﾎﾞｵﾝ出力) ７９ VSVON (ｻｰﾎﾞｵﾝ出力)
３０ YSVRST (ｻｰﾎﾞﾘｾｯﾄ出力) ８０ VSVRST (ｻｰﾎﾞﾘｾｯﾄ出力)

３１ ZSVALM (ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ入力) ８１ WSVALM (ｻｰﾎﾞｱﾗｰﾑ入力)
３２ ZINPOS (位置決め完了入力) ８２ WINPOS (位置決め完了入力)
３３ ZSVON (ｻｰﾎﾞｵﾝ出力) ８３ WSVON (ｻｰﾎﾞｵﾝ出力)
３４ ZSVRST (ｻｰﾎﾞﾘｾｯﾄ出力) ８４ WSVRST (ｻｰﾎﾞﾘｾｯﾄ出力)

３５ COMMON (+24V用ｺﾓﾝ) ８５ COMMON (+24V用ｺﾓﾝ)
３６ EXTPOW2(+24V入力) ８６ EXTPOW2(+24V入力)

３７ +XELS (CW側極限ｾﾝｻ-入力) ８７ +UELS (CW側極限ｾﾝｻ-入力)
３８ -XELS (CCW側極限ｾﾝｻ-入力) ８８ -UELS (CCW側極限ｾﾝｻ-入力)
３９ XDLS (減速ｾﾝｻｰ入力) ８９ UDLS (減速ｾﾝｻｰ入力)
４０ XOLS (原点ｾﾝｻｰ入力) ９０ UOLS (原点ｾﾝｻｰ入力)

４１ +YELS (CW側極限ｾﾝｻ-入力) ９１ +VELS (CW側極限ｾﾝｻ-入力)
４２ -YELS (CCW側極限ｾﾝｻ-入力) ９２ -VELS (CCW側極限ｾﾝｻ-入力)
４３ YDLS (減速ｾﾝｻｰ入力) ９３ VDLS (減速ｾﾝｻｰ入力)
４４ YOLS (原点ｾﾝｻｰ入力) ９４ VOLS (原点ｾﾝｻｰ入力)

４５ +ZELS (CW側極限ｾﾝｻ-入力) ９５ +WELS (CW側極限ｾﾝｻ-入力)
４６ -ZELS (CCW側極限ｾﾝｻ-入力) ９６ -WELS (CCW側極限ｾﾝｻ-入力)
４７ ZDLS (減速ｾﾝｻｰ入力) ９７ WDLS (減速ｾﾝｻｰ入力)
４８ ZOLS (原点ｾﾝｻｰ入力) ９８ WDLS (原点ｾﾝｻｰ入力)

４９ EXTPOW1(+24V入力) ９９ EXTPOW1(+24V入力)
５０ EXTPOW1(+24V入力) １００ EXTPOW1(+24V入力)

表３.２ コネクタピン配列
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ボ－ド側 １００ＰＩＮ ＭＤＲコネクタ（ハーフピッチ）

型式 １０２Ａ０－５２Ａ２ＪＬ（住友スリーエム）

ケ－ブル側 プラグ １０１Ａ０－６０００ＥＬ

シェル １０３Ａ０－２００－００

（注） 片側切放しのケ－ブルコネクタを用意してあります。

（ＨＣＬ－０１８ ２ｍ 別売）

３.７ ＰＣへのセット

（１） コンピュ－タの電源はオフし、ＡＣプラグを抜いて下さい。

注 意

電源を切らずに、ボ－ドの抜き差しを行った場合は、

ボ－ドやコンピュ－タ側に故障が生じる場合があります。

（２） コンピュ－タのカバ－を、コンピュ－タマニュアルを参照して外します。

（３） 空いているＰＣＩ ｂｕｓ 拡張スロットのカバ－を外します。

（４） ボ－ドを、そのスロットに静かに差し込みます。

差し込みは、ボ－ドのコネクタ部分が斜めにならぬようボ－ドが平行を保って深く入るまで

押し込んで下さい。

（５） ボ－ドパネルのネジをしめて下さい。

（６） ボ－ドケ－ブルを接続します。

（７） コンピュ－タのカバ－を元に戻します。
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４． 命令編［初期設定関連］

４.１ 概 要

ＰＰＤ５３４は、ボ－ドに対するソフトウェアからみた動作ブロックは、次の通りに区分されます。

（図３.１ ＰＰＤ５３４ ボ－ドブロックダイア参照）

Ｘ軸 ＰＣＬ５０１４ Ｕ軸 ＰＣＬ５０１４

Ｙ軸 ＰＣＬ５０１４ Ｖ軸 ＰＣＬ５０１４

Ｚ軸 ＰＣＬ５０１４ Ｗ軸 ＰＣＬ５０１４

従って、ソフトウエアよりボ－ドに対する命令は、各軸のＰＣＬ５０１４が対象の殆どです。

本節では、ボ－ドに対する命令操作を解説します。

４.２ ＰＣＬ５０１４の動作種類

ＰＣＬ５０１４は後述する「動作モ－ドバッファ」と「コマンドバッファ」で動作の方法が決まり

スタ－トします。

これらの動作は概略「表４.１ ＰＣＬ５０１４」動作分類に示します。

コマンド 備 考
区

発行前に以下を する動作名称 図 解 ｺﾏﾝﾄﾞ ｺﾏﾝﾄﾞ ｾｯﾄ
分 動作ﾓ-ﾄﾞ 初期化時に すべき 類は省略してあるﾊﾞｯﾌｧ ｾｯﾄ ｺﾏﾝﾄﾞ

プ ＋送り １１ｈ 1.送りパルス数 (PR0)速度

リ 定速ﾌﾟﾘｾｯﾄ送り f ﾌﾟﾘｾｯﾄ ０８ｈ 2.送り速度ＦＨ (PR2)移動量で停止

セ －送り 3.倍率 (PR4)

ッ (G01 ) FH １８ｈ定速送り位置決め 位置

ト t (ﾓ-ﾄﾞ1)

モ

｜ f ＋送り １３ｈ 1.送りパルス数 (PR0)減速点自動

ド 高速ﾌﾟﾘｾｯﾄ送り FH ０８ｈ 2.最高速度ＦＨ (PR2)

１ ﾌﾟﾘｾｯﾄ －送り 3.ベ－ス速度ＦＬ (PR1)

(G00 ) FL １８ｈ 4.倍率 (PR4)

～

早送り位置決め 移動量で停止

３ t (ﾓ-ﾄﾞ1) 5.加速レ－ト (PR3)

同 f ﾊﾝﾄﾞﾙに同期して送る

上 FH ＋送り １１ｈ 1.上限速度ＦＨ (PR2)

モ ﾊﾝﾄﾞﾙ同期送り ０ｃｈ 2.倍率 (PR4)

｜ －送り

ド ｔ １ｃｈ （ＦＨ定速送りで運用）

４ Ｐ1+Ｐ2+Ｐ3=ﾌﾟﾘｾｯﾄ量

f ＋送り １１ｈ 1.送り速度ＦＨ (PR2)即停止命令

定速連続送り ００ｈ 2.倍率 (PR4)

連 FH －送り

続 ( JOG) t １０ｈ手動送り

モ

｜ f ＋送り １３ｈ 1.最高速度ＦＨ (PR2)

ド 高速連続送り FH ００ｈ 2.ベ－ス速度ＦＬ (PR1)

１ －送り 3.倍率 (PR4)減速停止命令

( RAPID) FL １０ｈ 4.加速レ－ト (PR3)手動早送り 減速完了で停止

t

連 f FH上限 1.上限速度ＦＨ (PR2)

続モ ＋送り ０１ｈ １１ｈ 2.倍率 (PR4)

｜ ﾊﾝﾄﾞﾙ手動送り t (方向は

ド －送り ﾊﾝﾄﾞﾙ) （ＦＨ定速送りで運用）

２ -f FH上限

（次頁に続く）
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コマンド 備 考
区

発行前に以下を する動作名称 図 解 ｺﾏﾝﾄﾞ ｺﾏﾝﾄﾞ ｾｯﾄ
分 動作ﾓ-ﾄﾞ ﾊﾞｯﾌｧ

初期化時に すべき 類は省略してあるｾｯﾄ ｺﾏﾝﾄﾞ

f ＋方向 １１ｈ 1.送り速度ＦＨ (PR2)

０２ｈ 2.倍率 (PR4)

原 定速原点復帰 FH －方向

点 t １２ｈ
復 原点 (ﾓ-ﾄﾞ1)
帰

モ f DLS検出 ＋方向 １３ｈ 1.最高速度ＦＨ (PR2)

｜ FH ０２ｈ 2.クリ－プ速度ＦＬ (PR1)

ド 高速原点復帰 －方向 3.倍率 (PR4)

１,２ FL １２ｈ 4.加速レ－ト (PR3)

t (ﾓ-ﾄﾞ1)
原点

浮 f 1.原点復帰速度ＦＨ (PR2)

動 FH ０Ｂｈ １３ｈ 2.クリ－プ速度ＦＬ (PR1)

原 浮動原点復帰 3.倍率 (PR4)

点 FL 方向不要 4.加速レ－ト (PR3)
復モ t
帰｜ △

点ド UP/DOWNｶｳﾝﾀ0

原 f 抜出し開始点 ＋方向 １１ｈ 1.抜出速度ＦＨ定速 (PR2)

点 ▼ ０５ｈ 2.倍率 (PR4)

抜 原点抜出し OLS t －方向 3.環境レジスタ２によって

出 １５ｈ 抜出し方法が異なる。

で抜出し完了し Z相 OLS OFF
で抜出し完了又は+Z相ｶｳﾝﾄ

・
f ｻ-ﾁ開始点 ＋方向 １３ｈ 1.④プリセット量 (PR0)

原 FH 2.原点復帰速度 (PR2)
FL ０４ｈ 3.クリープ速度 (PR1)

点 原点ｻ-ﾁﾓ-ﾄﾞ ⑤ ① ELS 4.倍率 (PR4)
OLS ▽ ｔ －方向 5.加速レート (PR3)

サ D L S
FL ④ ③ ② １４ｈ

｜ FH 6.環境レジスタ２によって
(注)開始点がOLS OFF点（図の ①②⑤の原点復帰方式、

チ 左）にある場合には通常の ④抜出し方式がきまる。
原点復帰となる。

f ＋方向 １３ｈ 1.変更前速度ＦＨ (PR2)

FH ０８ｈ 2.倍率 (PR4)

速度途中変更 FH －方向 3.加速レ－ト (PR3)
△ 変更点

FL ① １８ｈ ①変更後速度ＦＨ (R2)
t （Ｒ２＞ＰＲ２）

そ f ①▽ 変更点 ＋方向 １３ｈ 1.変更前速度ＦＨ (PR2)

FH ０８ｈ 2.倍率 (PR4)

の 速度途中変更 FH －方向 3.加速レ－ト (PR3)

FL １８ｈ ①変更後速度ＦＨ (R2)

他 t （Ｒ２＜ＰＲ２）

f ① ② 変更点 ＋方向 １１ｈ 1.ｽﾀ-ﾄ時速度ＦＨ (PR2)
速度途中変更 ▽ ▽

FH ００ｈ 2.倍率 (PR4)

（定速ＦＨ） －方向 ①変更後速度ＦＨ (R2)

FH １０ｈ ０９ｈ ②変更後速度ＦＨ (R2)

t

表４.１ ＰＣＬ５０１４動作分類
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４.３ ＰＣＬ５０１４コマンド解説

４.３.１ レジスタの使用分類

図４.１に、レジスタ群を体系的に図示します。

レジスタ群のセット及びリ－ドの使用大別は、使用上次のように考えます。（図中枠線区別）

① 原則として初期化時に一度設定すればよい

② 実行時に設定するレジスタ又は必要に応じて読出して使用するレジスタ類

③ その他

PCTR(28) PCTR:ﾌﾟﾘｾｯﾄｶｳﾝﾀ (P.32)

PR0:ﾌﾟﾘﾚｼﾞR0 (P.32)

PR0(28) R0 (28) R0 :送り量ﾚｼﾞｽﾀ (P.32)

PR1:FL速度ﾌﾟﾘﾚｼﾞ (P.31)

PR1(15) R1 (15) R1 :FL速度ﾚｼﾞｽﾀ (P.31)

PR2:FH速度ﾌﾟﾘﾚｼﾞ (P.31)

PR2(15) R2 (15) R2 :FH速度ﾚｼﾞｽﾀ (P.31)

PR3:加減速ﾚ-ﾄﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ (P.33)

PR3(16) R3 (16) R3 :加減速ﾚ-ﾄﾚｼﾞｽﾀ (P.33)

PR4:倍率ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ (P.32)

PR4(12) R4 (12) R4 :倍率ﾚｼﾞｽﾀ (P.32)

SCTR(24) SCTR:減速点ｶｳﾝﾀ (P.33)

PR5:減速点ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ (P.33)

PR5(24) R5 (24) R5 :減速点ﾚｼﾞｽﾀ (P.33)

入出力ﾊﾞｯﾌｧ PR15:減速ﾚｰﾄﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ (P.33)

ﾎﾟ-ﾄ PR15(16) R15(16) R15:減速ﾚｰﾄﾚｼﾞｽﾀ (P.33)

0 7 PR16:Ｓ字区間ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ (P.33)～

PR16(14) R16(14) R16:Ｓ字区間ﾚｼﾞｽﾀ (P.33)

～8

15 R6 (32) R6 :環境設定ﾚｼﾞｽﾀ1 (P.18)

～16

23 R7 (32) R7 : 〃 2 (P.20)

24 (P.35)～

31 R8 (16) R8 : 〃 3 (P.23)

R9 (28) R9 :UP/DOWNｶｳﾝﾀ (P.35)

R10(28) R10:ｺﾝﾊﾟﾚ-ﾄ値1ﾚｼﾞｽﾀ (P.35)

R11(28) R11: 〃 2ﾚｼﾞｽﾀ (P.35)

R12(32) R12:ｶｳﾝﾀﾓﾆﾀ (P.36)

(P.14) R13(24) R13:ｺﾏﾝﾄﾞﾓﾆﾀ1 (P.37)

SVON

SVRESET R14(27) R14:ｺﾏﾝﾄﾞﾓﾆﾀ2 (P.38)

ｽﾃ-ﾀｽ1 ｽﾃ-ﾀｽ1

(8) 読出ﾎﾟ-ﾄ ｽﾃ-ﾀｽ1 (P.15)

ｽﾃ-ﾀｽ2 ｽﾃ-ﾀｽ2

(8) 読出ﾎﾟ-ﾄ ｽﾃ-ﾀｽ2 (P.16)

ｺﾏﾝﾄﾞﾊﾞｯﾌｧ (P.29) 割込ｽﾃ-ﾀｽ 割込ｽﾃ-ﾀｽ

(8) 読出ﾎﾟ-ﾄ 割込ｽﾃ-ﾀｽ (P.17)

動作ﾓ-ﾄﾞﾊﾞｯﾌｧ (P.25)

制御ﾓ-ﾄﾞﾊﾞｯﾌｧ (P.24)(P.35)

図４.１ レジスタ使用体系 （ ）は参照ペ－ジ
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４.３.２ レジスタの書込み、読出し方法

図４.１に示す各種レジスタ（ＰＲ０～ＰＲ５、ＰＲ１５、ＰＲ１６、Ｒ０～Ｒ１６）への書込み、

読出しは、次の様にします。

（１）レジスタ書込み

①「入出力バッファ」ポ－トにデ－タを書込みます。（バイト順序は任意）

②「コマンドバッファ」ポ－トにレジスタ書込コマンド（表４.２）を書込みます。

注意１．Ｒ０，Ｒ４は直接書込めません。ＰＲ０，ＰＲ４に対してのみ書込みます。

２．動作中のＰＲレジスタの書込みは、「次動作自動スタート機能」関係（ P.43）。

▲

書込レジスタ コマンド(HEX) レジスタ内容

ＰＲ０ Ｃ０ 送り量

ＰＲ１ Ｃ１ ＦＬ（ＰＲ１×倍率（ＰＲ４））速度

ＰＲ２ Ｃ２ ＦＨ（ＰＲ２×倍率（ＰＲ４））速度

ＰＲ３ Ｃ３ 加減速レ－ト

ＰＲ４ Ｃ４ 倍率

ＰＲ５ Ｃ５ 減速点

Ｒ６ Ｃ６ 環境設定１

Ｒ７ Ｃ７ 環境設定２

Ｒ８ Ｃ８ 環境設定３

Ｒ９ Ｃ９ アップ／ダウンカウント値

Ｒ１０ ＣＡ コンパレ－タ１デ－タ

Ｒ１１ ＣＢ コンパレ－タ２デ－タ

Ｒ１ Ｄ１ 動作中のＦＬ（Ｒ１×倍率）速度変更

Ｒ２ Ｄ２ 動作中のＦＨ（Ｒ２×倍率）速度変更

Ｒ３ Ｄ３ 動作中の加減速レ－ト変更

Ｒ５ Ｄ７ 動作中のスローダウンポイント変更

ＰＲ１５ Ｄ８ 減速レート

ＰＲ１６ Ｄ９ Ｓ字区間

Ｒ１５ ＤＡ 動作中の減速レート変更

Ｒ１６ ＤＢ 動作中のＳ字区間変更

表４.２ レジスタ書込コマンド
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（２）レジスタ読出し

①「コマンドバッファ」ポ－トにレジスタ読出コマンド（表４.３）を書込みます。

②「入出力バッファ」ポ－トからデ－タを読出します。

読出レジスタ コマンド(HEX) レジスタ内容

Ｒ０ ８０ 送り量

Ｒ１ ８１ ＦＬ（Ｒ１×倍率）速度

Ｒ２ ８２ ＦＨ（Ｒ２×倍率）速度

Ｒ３ ８３ 加減速レ－ト

Ｒ４ ８４ 倍率

Ｒ５ ８５ 減速点

Ｒ６ ８６ 環境設定１

Ｒ７ ８７ 環境設定２

Ｒ８ ８８ 環境設定３

Ｒ９ ８９ アップ／ダウンカウンタ

Ｒ１０ ８Ａ コンパレ－タ１デ－タ

Ｒ１１ ８Ｂ コンパレ－タ２デ－タ

Ｒ１２ ８Ｃ カウンタモニタ

Ｒ１３ ８Ｄ コマンドモニタ１

Ｒ１４ ８Ｅ コマンドモニタ２

ＰＲ０ ９０ 次動作用プリセット量

ＰＲ１ ９１ 次動作用ＦＬ（ＰＲ１×倍率）速度

ＰＲ２ ９２ 次動作用ＦＨ（ＰＲ２×倍率）速度

ＰＲ３ ９３ 次動作用加減速レ－ト

ＰＲ４ ９４ 次動作用倍率

ＰＣＴＲ ９５ プリセットカウンタ カウント値

ＳＣＴＲ ９６ 減速点カウンタ カウント値

ＰＲ５ ９７ 次動作用スローダウンポインタ

ＰＲ１５ ９８ 次動作用減速レ－ト

ＰＲ１６ ９９ 次動作用Ｓ字区間

Ｒ１５ ９Ａ 減速レート

Ｒ１６ ９Ｂ Ｓ字区間

表４.３ レジスタ読出コマンド
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４.３.３ サ－ボインタ－フェ－ス信号の入出力

（１）出力（ＳＶＯＮ、ＳＶＲＥＳＥＴ）

①ＳＶＯＮ（サ－ボＯＮ）、ＳＶＲＥＳＥＴ（サ－ボリセット）は「コマンドバッファポ－ト」に

対して書込みます。（表４.４）

信 号 名 動 作 ｺﾏﾝﾄﾞﾊﾞｯﾌｧﾎﾟ-ﾄ 記 事

ＳＶＯＮ ＯＮ ５８ｈ

ＯＦＦ ４８ｈ 汎用出力ポ－トとして

ＳＶＲＥＳＥＴ ＯＮ ５９ｈ 使用できる。

ＯＦＦ ４９ｈ

表４.４ サ－ボインタ－フェ－スポ－ト書込

（２）入力（ＳＶＡＬＭ，ＩＮＰＯＳ）

「ステ－タス２」ポ－トを読込みます。詳細は、「ステ－タス２」参照（ P.16）。

▲

7 4 3 0

× × ×

'１'コンパレ－ト条件成立

'１'ＳＶＡＬＭ入力中

不使用

'１'ＩＮＰＯＳ入力中

'１'ＳＶＯＮ出力中

'１'ＳＶＲＥＳＥＴ出力中
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４.３.４ ステ－タス及び割込ステ－タス

４.３.４.１ ステ－タス１

直接「ステ－タス１」ポ－トを読込みます。

（１）ステ－タス１形式 ｂ２＝'１'→'０'変化で「動作完了」（注意：b2は、次動作

↓ 自動スタートの場合は

7 4 3 0 ０００ 停止 10クロックの間1しか0

０１０ スタート保留中 にならないので、ソフト

１０１ 加速中 で次動作間の停止は検出

１１０ 定速動作中 できません）

１１１ 減速中

'１'＋ＥＬＳ ＯＮ

'１'－ＥＬＳ ＯＮ

'１' ＤＬＳ ＯＮ

'１' ＯＬＳ ＯＮ

（２）解 説

ステ－タスには、次項に示す「ステ－タス２」があります。通常は「ステ－タス１」により

動作状態を判断します。

ﾋﾞｯﾄ 名 称 内 容

(1)b2='1'→'0'で「動作完了」

b0 (2)各状態の意味

動作状態 ②

～

b2 ① ③ ②

b2='1' b2='1'

(1)加減速送り (2)定速送り

①加速中 ②定速動作中 ③減速中

(注.1)軸の動きを伴わないタイマモ－ド(ﾄﾞｳｪﾙﾓ-ﾄﾞ)は、

定速送りと同様な動作状態を示す。

(注.2)スタート保留中は、「スタート保留」コマンド( P.

▲

30)が出されている状態を示す。（「同時スタート」

コマンド( P.29)又はコンパレータ一致など、座標

▲

点検出によるスタートにより動作に入る）

b3 ＋ＥＬＳ ＯＮ 1.ＥＬＳ検出状態

2.動作直前に移動方向のＥＬＳがＯＮの場合動作しない。

b4 －ＥＬＳ ＯＮ 3.動作中に移動方向のＥＬＳがＯＮの場合は即停止する。

4.マシンロックＯＮ中、ＥＬＳは無効となる。

b5 1.ＤＬＳ検出状態

ＤＬＳ ＯＮ 2.状態表示は、動作モ－ドのＤＬＳ有効／無効に関係しな

b6 い。

b7 ＯＬＳ ＯＮ 1.ＯＬＳ検出状態

表４.５ ステ－タス１
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４.３.４.２ ステ－タス２

直接「ステ－タス２」ポ－トを読込みます。

（１）ステ－タス２形式

7 4 3 0

× × ×

'１'コンパレ－ト条件成立

'１'ＳＶＡＬＭ入力中

不使用

'１'ＩＮＰＯＳ入力中

'１'ＳＶＯＮ出力中

'１'ＳＶＲＥＳＥＴ出力中

（２）解 説

ﾋﾞｯﾄ 名 称 内 容

b0 ｺﾝﾊﾟﾚ-ﾄ条件成立 「コンパレ－タ」の項参照( P.22)

▲

1.運用編の「サ－ボインタ－フェ－ス」の項参照

b1 ＳＶＡＬＭ入力中 2.動作中に、ＳＶＡＬＭを検出すると即停止する。

3.ＳＶＡＬＭ検出中にステ－タスコマンドを発行しても

停止状態である。

4.動作中、停止中に関係なく、割込出力する。

5.環境レジスタ１参照( P.18)

▲

b2 不使用 不 定

b3 ＩＮＰＯＳ入力中

b5 ＳＶＯＮ出力中 運用編の「サ－ボインタ－フェ－ス」の項参照

b6 ＳＶＲＥＳＥＴ出力中

b7 不使用 不 定

表４.６ ステ－タス２
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４.３.４.３ 割込ステ－タス

（注）現在割込はサポートされていません。将来、サポート予定の機能は次の通りです。

（但し、現在でも割込ステータスは、読み込み可能です。）

（１）直接「割込ステ－タス」ポ－トを読みます。

（２）「割込ステ－タス」の発生は、マスクされていない要因に対して常に発生します。ＣＰＵへの

割込はＩ／Ｏポートの設定が必要です。

（３）ＣＰＵへの割込は各ＰＣＬ５０１４の割込出力が、論理ＯＲされて、出力されます。

（４）全軸のＰＣＬ５０１４割込要因が無くなって、ＣＰＵへの割込信号は解除されます。

（５）割込要因の解除は、次の２通りです。

①割込ステ－タスが００ｈｅｘになった。（要因を全て読取った状態）

②コマンド「ソフトウェア・リセット」を発行した時。

（６）表４.７に「割込要因ステ－タス」を掲げます。

（注）複数の割込要因が存在する場合は、「割込ステ－タス番号」の大きい順に読出されます。

（発生順ではありません。）

ｽﾃ-ﾀｽ(hex) 要 因 割込有効 (ﾏｽｸﾋﾞｯﾄ)

００ 割込要因なし

０１ 減速停止ｺﾏﾝﾄﾞ(0Ah)書込みによる停止 Ｒ８ ｂ０＝'１'

０２ 位置決め動作完了による停止 Ｒ８ ｂ１＝'１'

０３ 原点復帰（原点ｻ-ﾁ）動作完了による停止 Ｒ８ ｂ２＝'１'

０４ 原点抜け出し動作完了による停止 Ｒ８ ｂ２＝'１'

０５ 即停止コマンド(09h)書込みによる停止 Ｒ８ ｂ０＝'１'

０６ 同時停止コマンドによる停止 制御ﾓ-ﾄﾞのｂ５＝'１'

０７ －ＥＬＳ信号ＯＮによる停止

０８ ＋ＥＬＳ信号ＯＮによる停止

０９ －ＤＬＳ信号ＯＮによる減速停止 Ｒ６ ｂ２９＝'１'

０Ａ ＋ＤＬＳ信号ＯＮによる減速停止 Ｒ６ ｂ２９＝'１'

０Ｂ ＳＶＡＬＭ信号ＯＮによる停止

０Ｃ 脱調検出による停止 Ｒ８ ｂ１２～ｂ８ ０

¹

１１ 現在位置エンコ－ダ入力エラ－ Ｒ６ ｂ２７＝'１'

連続ﾓ-ﾄﾞ2 または
１２ 手動パルスエンコ－ダ入力エラ－

ﾌﾟﾘｾｯﾄﾓ-ﾄﾞ4

１３ 脱調検出エンコ－ダ入力エラ－ Ｒ８ ｂ１２～ｂ８ ０

¹

１４ 次動作スタ－ト（プリレジスタ変更可） Ｒ８ ｂ１４＝'１'

１５ 減速開始 Ｒ８ ｂ３＝'１'

１６ コンパレ－ト条件が偽→真に変化 Ｒ８ ｂ１３＝'１'

表４.７ 割込ステータス
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４.４ 初期時設定すべきレジスタ類

４.４.１ 環境レジスタ１（Ｒ６）

（１）形式（４バイト長）

7 4 3 0

第１ﾊﾞｲﾄ(LSB) 0 0 （入出力論理極性設定）

指令パルス出力 （個別指令はｃｗ信号） '０'正論理

共通指令方向論理（個別指令はｃｃｗ信号）'０'正論理

指令パルス出力形式'１'個別指令 '０'共通パルス指令

ＩＮＰＯＳ入力極性'１'Ａ接（ノーマルオープン）

ＤＬＳ 入力極性'１'Ａ接（ 〃 ）

ＯＬＳ 入力極性'１'Ａ接（ 〃 ）

ＳＶＡＬＭ入力極性'１'Ａ接（ 〃 ）

Ｚ相 入力極性'０'正論理

23 20 19 16

第２ﾊﾞｲﾄ 0 0 （不使用）

不使用（００ｈ）

23 20 19 16

第３ﾊﾞｲﾄ 0 0 （不使用）

不使用（００ｈ）

31 28 27 24

第４ﾊﾞｲﾄ(MSB) 0 0 0 0 1 1

ＳＶＯＮ,ＳＶＲＥＳＥＴ出力ポ－トとする。

ＵＰ／ＤＯＷＮカウンタ カウント入力選択

'０'指令出力

ＵＰ／ＤＯＷＮカウンタ カウント数値形式

'０'１方向（正数）カウント、'１'符号付カウント

ＤＬＳ検出時動作

'０'減速のみ、'１'減速停止

ＯＬＳ，ＤＬＳ信号を

'０'ラッチせず、'１'ラッチ入力とする。

（通常'０'）
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（２）解 説

ﾋﾞｯﾄ 名 称 内 容

出力形式b2='1' ﾊﾟﾙｽ列論理ﾚﾍﾞﾙ

指令ﾊﾟﾙｽ出力 個別ﾊﾟﾙｽ指令 b1,b0=00 正論理

b0 ﾊﾟﾙｽ列論理 xCWP 0V

xCWN ･･･････････0V

b1 方向論理

xCCWP 0V

b2 出力形式設定 xCCWN ･･0V

出力形式b2='0' 方向論理ﾚﾍﾞﾙ (ﾊﾟﾙｽ列全て正論理)

共通ﾊﾟﾙｽ指令 b1,b0=00 正論理 b1,b0=10 負論理

xCWP(POUT) 0V

xCWN(POUT) ･･0V

正方向 負方向 正方向 負方向

xCCWP(DIR) 0V

xCCWN(DIR) 0V

b3 INPOS入力極性 (1)'１'Ａ接、（Ａ接：ノーマルオープンは端子に電流が流れてＯＮ）

b4 DLS 〃 '０'Ｂ接、（Ｂ接：ノーマルクローズは端子の電流が遮断されてＯＮ）

b5 OLS 〃 (2)±ＥＬＳの極性切替は、Ｐ.４のポート表を参照下さい

b6 SVALM 〃

b7 Ｚ相入力極性 エンコ－ダ出力正論理時 ｂ７＝'０'

（差動入力で正論理入力時、入力のフォトカプラがＯＮします。）

b8 ｴﾝｺ-ﾀﾞ ﾌｨﾙﾀ 常に有効とする。（ｂ８＝'０'）入力

b9

不使用

～

b15

b16

不使用

～

b23

b24 出力ポ－ト

b25 出力ポ－ト ｂ２６,ｂ２５,ｂ２４＝０１１とする。

b26 不使用

b27 UP/DOWNｶｳﾝﾄ ｂ２７＝'０' 指令パルス出力をUP/DOWNカウンタＲ９の入力とする。入力

ｂ２７＝'１' 現在位置カウント用エンコ－ダ入力をＲ９の入力とする。

b28 UP/DOWNｶｳﾝﾄ ｂ２８＝'０' １方向(正数)カウント形式 0 ～ 268,435,455形式

ｂ２８＝'１' 符号付カウント形式 -134,217,728 ～ +134,217,727

ｂ２９＝'０' ＤＬＳ検出中 減速し、ＦＬ速度で動作する。

b29 DLS検出動作 ＤＬＳ ＯＦＦになると再加速し、ＦＨ速度に向う。

ｂ２９＝'１' ＤＬＳ検出中 ＦＬまで減速し停止する。但し、ＦＬ速度

到達以前にＤＬＳ ＯＦＦすると再加速する。

ｂ３０＝'０' 通常の使い方。原点復帰時、ＤＬＳ検出後、原点検出する

b30 OLS,DLS信号 間ＤＬＳ信号が入力状態の必要がある。

ﾗｯﾁ ｂ３０＝'１' ＤＬＳ、ＯＬＳ信号が保持される。即ち、原点検出までは

ＤＬＳ（ＯＬＳ）信号を外部で保持しなくてよい。但し、

高速原点復帰中にＤＬＳを検出する場合センサ信号巾は、

約２ｍｓの信号巾は必要。保持状態は、次の動作開始、

又はb30を０とすることでリセットされる。

表４.８ 環境レジスタ１（Ｒ６）
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４.４.２ 環境レジスタ２（Ｒ７）

（１）形式（４バイト長）

7 4 3 0

第１ﾊﾞｲﾄ(LSB)

原点復帰時、エンコ－ダＺ相カウント設定

０（１回目）～１５（１６回目）

原点復帰完了条件

００ ＯＬＳ ＯＮで停止

０１ ＯＬＳ ＯＮ後のＺ相ｶｳﾝﾄで停止

１０ ＯＬＳ ＯＮ後、減速開始しＺ相ｶｳﾝﾄ停止

１１ 禁 止

原点復帰完了時、ＵＰ／ＤＯＷＮカウンタ（Ｒ９）

'０'クリアせず、'１'クリアする。

マシンロック '０'せず、'１'する。

15 12 11 8

第２ﾊﾞｲﾄ 0 1 1 0 0

共通指令出力形式時、方向変化後ﾊﾟﾙｽ出力遅延有効

アイドリングパルス数設定０～７

23 20 19 16

第３ﾊﾞｲﾄ 0

コンパレ－ト条件選択

コンパレ－ト条件成立時の指令パルスに対する動作選択

００ 何もせず

０１ 指令パルス出力停止

１０ 内部動作は継続するがパルス出力しない

１１ R2(FH)、R3(加減速ﾚ-ﾄ)をPR2,PR3の内容

にする。（速度変更）

比較カウンタ選択 '０' UP/DOWNｶｳﾝﾀ(R9)

'１' ﾌﾟﾘｾｯﾄｶｳﾝﾀ(PCTR)

不使用

31 28 27 24

第４ﾊﾞｲﾄ(MSB) 0 0

不使用（００ｈ）
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（２）解 説

ﾋﾞｯﾄ 名 称 内 容

b0

原点復帰時 Ｚ相をセットした値＋１回目検出で完了となる。

～

b3 ｴﾝｺ-ﾀﾞZ ｶｳﾝﾄ相

b5,b4 ００ ０１ １０

FH FH FH

b4 高速原点復帰 FL FL FL

原点復帰完了条件

b5 DLS DLS OLS
OLS▲ OLS▲ △Z Z △相 相

定速原点復帰 FH FH 注意

OLSは停止まで

OLS▲ OLS▲ Z △ ONであること。相

b6 原点復帰完了時 現在位置カウンタとしてのＵＰ／ＤＯＷＮカウンタ（Ｒ９）を原点

UP/DOWNｶｳﾝﾀｸﾘｱ 復帰完了でクリアする。

(1)マシンロックＯＮでは、指令パルス出力はしない。他の動作は行

われる。機械を停止させたままの疑似動作に使用する。

b7 マシンロック (2)共通指令出力モ－ドで使用している場合は、パルス列は出力され

ないが、方向出力は出力される。

(3)ＵＰ／ＤＯＷＮカウンタのカウント入力は、環境レジスタ１(R6)

の設定に関係なく指令出力カウントになる。

(4)原点復帰モ－ド、原点サ－チモ－ド、原点抜け出しモ－ドでは、

１パルスも出力せず完了となる。

(5)ＥＬＳ、ＤＬＳ、ＳＶＡＬＭ信号は無視される。

(6)ＩＮＰＯＳは無視される。

b8

ｂ１１～ｂ８＝１１００とする。

～

b11

(1)設定範囲 ０～７パルス 但し、０は１と同じ動作。

b12 アイドリング (2)スタ－ト時ＦＬからＦＨへ加速する際に設定数のアイドリング

パルス数設定 パルスがＦＬの速度で出力された後、加速する。
～

b14 （ﾊﾟﾙｽﾓ-ﾀ用） (3)ステップモ－タ使用時に、一般的に自起動速度上限近くまでＦＬ

を上げられる。

（次頁に続く)
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b19－b16 比 較 条 件 結 果

００００ Ｒ１０＞(ｶｳﾝﾀ)

b16 ０００１ Ｒ１０＝( 〃 ) (1)ｽﾃ-ﾀｽ2 b0='1'で

ｺﾝﾊﾟﾚ-ﾄ条件選択 ００１０ Ｒ１０＜( 〃 ) 条件成立が確認

～

b19 ０１００ Ｒ１１＞(ｶｳﾝﾀ) 出来る。

０１０１ Ｒ１１＝( 〃 ) (2)'='条件は、一致

０１１０ Ｒ１１＜( 〃 ) からｶｳﾝﾀ変化で

１０００ Ｒ１０＞(ｶｳﾝﾀ) 又は Ｒ１１＜(ｶｳﾝﾀ) 直ちに変わる。

１００１ Ｒ１０＜( 〃 ) 又は Ｒ１１＞( 〃 ) この場合は割込

１０１０ Ｒ１０＝( 〃 ) 又は Ｒ１１＝( 〃 ) ｽﾃ-ﾀｽを利用する

１０１１ Ｒ１０＞(ｶｳﾝﾀ) 又は Ｒ１１＞( 〃 ) (3)ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ不使用は

１１００ Ｒ１０＜( 〃 ) 又は Ｒ１１＜(ｶｳﾝﾀ) 「１１１１」と

１１０１ Ｒ１０＜( 〃 )＜Ｒ１１ する

１１１０ Ｒ１０＞( 〃 )＞Ｒ１１

(1)指令パルス出力即停止時の、割込ステ－タス（１６ｈ）は、動作

b20 ｺﾝﾊﾟﾚ-ﾄ条件 完了時点で出力される。

b21 成立時の指令 (2)プリレジスタによる速度変更を選択する場合において「減速点検

ﾊﾟﾙｽに対する 出方法」として「自動」（制御モ－ドｂ１）を指定しているとき

動作選択 ＰＲ３の加減速レ－トは、変更してはならない。

(1)比較カウンタとして、ＵＰ／ＤＯＷＮカウンタを選択したときは

b22 比較ｶｳﾝﾀ選択 カウント数値形式として、Ｒ１０、Ｒ１１を合わせなければなら

ない。（環境レジスタ１(R6)ｂ２８）

(2)比較カウンタとして、ＰＣＴＲ(ﾌﾟﾘｾｯﾄｶｳﾝﾀ)を選択したときは、

Ｒ１０、Ｒ１１は正数比較の数値形式にしなけらばならない。

(0～268,435,455)

b23 本ボ－ドでは通常使用しない。

b24

同 上 （００ｈｅｘに設定する。）

～

b31

表４.９ 環境レジスタ２（Ｒ７）
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４.４.３ 環境レジスタ３（Ｒ８）

（１）形式（２バイト長）

7 4 3 0

第１ﾊﾞｲﾄ(LSB) 0 0 0 0 割込ステ－タス要因許可

有効'１' 要因とせず'０'

コマンド停止時報告

プリセット動作完了時報告

原点復帰完了時報告

減速開始時報告

不使用

15 12 11 8

第２ﾊﾞｲﾄ(MSB)

ステップモ－タ脱調検出エンコ－ダパルス数

割込ステ－タス要因許可

有効'１' 要因とせず'０'

コンパレ－ト条件成立時報告

次動作スタ－ト時報告

同時停止ｺﾏﾝﾄﾞによる停止時報告

（２）解 説

ﾋﾞｯﾄ 名 称 内 容

ｂ０＝'１' コマンド停止時割込ステ－タス報告は、即停止コマンド

b0 割込ステ－タス 減速停止コマンドにより、停止したとき報告される。

割込要因許可 ｂ１＝'１' プリセット動作完了時割込ステ－タス報告はプリセット

～
b3 モ－ド１～４、浮動原点復帰モ－ド、１パルス出力モ－

ド原点復帰モ－ド２の指定パルス出力完了の各停止時に

報告される。

ｂ２＝'１' 原点復帰完了時割込ステ－タス報告は原点復帰モ－ド１

原点復帰モ－ド２での原点完了、原点抜け出しモ－ド、

原点サ－チモ－ドの動作完了各停止時に報告される。

ｂ３＝'１' 減速開始時割込ステ－タス報告は、減速開始時に報告さ

れる。

b8 ｽﾃｯﾌﾟﾓ-ﾀ用 (1)設定範囲は、０～３１パルス

脱調検出 (2)脱調検出用の偏差カウンタ(6ﾋﾞｯﾄｶｳﾝﾀ)がこの値より大きくなった

～

b12 ｴﾝｺ-ﾀﾞﾊﾟﾙｽ数 場合、脱調とみなす。

(3)偏差カウンタのリセットは、コマンド６２ｈによる。

ｂ13＝'１' コンパレ－ト条件成立時割込ステ－タス報告

b13 割込ステ－タス ｂ14＝'１' 次動作スタ－ト時割込ステ－タス報告は、次動作がｽﾀ-ﾄ

に対する して未確定状態になった時点で報告される。

～

b15 割込要因許可 ｂ15＝'１' 同時停止コマンド時割込ステ－タス報告。

次頁の制御バッファのビット５を'１'にした時、他軸か

らの同時停止出力により報告される。

（原点ｻ-ﾁﾓ-ﾄﾞ以外での、ＥＬＳ検出停止時、原点ｻ-ﾁﾓ-ﾄﾞ

以外でのＤＬＳ検出による減速停止時及び、ＳＶＡＬＭ

信号による停止時の各場合に報告される）

表４.１０ 環境レジスタ３



- 24 -

４.４.４ 制御モ－ドバッファ

制御モ－ドの初期設定は、環境レジスタにより運用中にモ－ドを変えることが生じます。

書込みは、「制御モ－ドバッファ」ポ－トに直接行います。

（１）制御モ－ド形式

7 4 3 0

ＰＣＴＲ(ﾌﾟﾘｾｯﾄｶｳﾝﾀ)動作 '０'ＯＮ '１'ＯＦＦ

減速点検出方法 '０'自動 '１'マニュアル

加減速方式 '０'直線 '１'Ｓ字

ＩＮＰＯＳＩＴＩＯＮ制御 '０'しない '１'する

次動作自動スタ－ト制御 '０'しない '１'する

同時停止信号入力機能 '０'ＯＦＦ '１'ＯＮ

同時停止信号出力機能 '０'ＯＮ '１'ＯＦＦ

三角駆動時速度修正機能 '０'修正する'１'しない

（２）解 説

ﾋﾞｯﾄ 名 称 内 容

プリセットカウンタは、ダウンカウンタです。

b0 PCTR動作ON/OFF ｂ０＝'０' は通常の使用方法です。

ｂ１＝'１' は連続パルス送りとなりプリセット値はダウンカウント

されない。

ｂ１＝'０' 減速点自動検出、Ｒ５（減速点レジスタ）は通常０を

b1 減速点検出方法 セットしておく。

ｂ１＝'１' マニュアル設定、Ｒ５の値が減速点として使用される。

b2 加減速方式 ｂ２＝'０' 直線加減速

ｂ２＝'１' Ｓ字加減速

b3 INPOSITION制御 ｂ３＝'０' ＩＮＰＯＳ制御しない。

ｂ３＝'１' ＩＮＰＯＳ検出まで動作完了しない。

ＩＮＰＯＳ制御を行なっている場合において、停止コマンド

（０９ｈ）または減速停止コマンド（０Ａｈ），同時停止コマンド

（２８ｈ）を発行したときは、ステータスにて停止確認の直後に、

ｂ３を一度'０' にしたのち、'１'にする 必要がある。

（注）ＩＮＰＯＳＩＴＩＯＮとは、指令パルスよりサ－ボの位置は常に

遅れているが、遅れ分のパルスが、目標位置のｎパルス以内に達

したときを伝う。

ｂ４＝'０' 動作完了して、次のコマンドを発行してスタ－ト

b4 次動作自動 ｂ４＝'１' 動作完了後にプリレジスタのデ－タで自動スタ－トする

スタ－ト制御 但し、動作完了時に「プリレジスタ確定状態」でないと

自動スタ－トは行われない。「確定状態」とは、次のい

ずれかの条件の成立した状態を云う。

①動作中に（ＦＬ,ＦＨ又は高速）スタ－トコマンドを

コマンドバッファに書込み済み。

②確定状態コマンド（６６ｈ）がコマンドバッファに

書込み済み。
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ﾋﾞｯﾄ 名 称 内 容

b5 同時停止信号入力 ｂ５＝'０' 他軸からの異常停止信号を受け付けない。

機能 ｂ５＝'１' 同、信号を受け付け、停止する。

b6 同時停止信号出力 ｂ６＝'１' この軸に異常停止が発生した時、他軸への停止信号を
機能 出力しない。

ｂ６＝'０' 同、他軸への停止信号を出力する。ｂ５＝1の軸は停止
する。

（注）異常停止とは、次の停止のことをいう。
①原点サーチモード以外での±ＥＬＳ信号による停止
②原点サーチモード以外でのＤＬＳ信号による減速停止
（Ｒ６のｂ２９＝'１'の場合）
③ＳＶＡＬＭ（サーボアラーム）信号による停止
④脱調検出による停止
⑤コンパレータ一致による停止
⑥同時停止コマンド（２８ｈ）による停止

b7 三角駆動時 ｂ７＝'０' 減速点自動検出（制御モードバッファｂ１＝０）時三角
速度修正機能 駆動ピーク速度を低減する。(ＦＬを大きくとること）

ｂ７＝'１' 同、しない。（直線加減速は通常'１'とする。）

→

表４.１１ 制御モ－ドバッファ

（注）ＩＮＰＯＳＩＴＩＯＮとは、指令パルスよりサ－ボの位置は常に遅れているが、遅れ分のパルス

が、目標位置のｎパルス以内に達したときを云う。

５． 命令編［動作実行］

動作実行は、動作モ－ドで規定し（動作モ－ドバッファ書込み）,コマンドを実行（コマンドバッファ

書込み）することにより行います。

５.１ 動作モ－ドバッファ

このバッファは、プリバッファの機能があり、動作中に書込んだ場合には、次動作用になります。

（１）形 式

7 4 3 0

b3 b0 モ － ド

００００ 連続モ－ド１ (手動送り)

０００１ 〃 ２ (ﾊﾝﾄﾞﾙ手動送り)

送り方向 ００１０ 原点復帰モ－ド１

'０'＋方向 ００１１ 〃 ２

'１'－方向 ０１００ 原点サ－チモ－ド

０１０１ 原点抜出しモ－ド

ＤＬＳ機能 ０１１０ １パルス出力モ－ド

'０'有効 ０１１１ タイマモ－ド (ドウェル)

'１'無効 １０００ プリセットモ－ド１ (方向と送り量)

１００１ 〃 ２ (相対値送り)

UP/DOWNｶｳﾝﾀ動作 １０１０ 〃 ３ (絶対値送り)

'０'する １０１１ 浮動原点復帰モ－ド

'１'禁止 １１００ プリセットモ－ド４ (ﾊﾝﾄﾞﾙ同期送り)

動作完了ﾀｲﾐﾝｸﾞ

'０'最後の出力ﾊﾟﾙｽｻｲｸﾙの終了で完了

'１'最後の出力ﾊﾟﾙｽが出力直後で完了
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（２）解 説

ﾋﾞｯﾄ 名 称 内 容

(1)連続モ－ド･･････手動送り

モ－ド１ 連続送り （ＪＯＧ、ＲＡＰＩＤ送り）

b0 モ－ド２ 手動パルス送り（ハンドル手動送り）

動作モ－ド 方向(b4)は無視

～

b3
(2)ﾌﾟﾘｾｯﾄﾓ-ﾄﾞ･･････位置決め

モ－ド１ 方向（ｂ４）と送り量（ＰＲ０）を設定。

モ－ド２ 送り量を符号付デ－タ（相対値）でＰＲ０に設定。

方向（ｂ４）は無視。

モ－ド３ 送り量を符号付デ－タ（絶対値）でＰＲ０に設定。

方向（ｂ４）は無視。（使用方法に制約）

モ－ド４ 手動パルスに同期しプリセット送り。

（ハンドル同期送り）

(3)タイマモ－ド（ドウェル）（使用方法に制約）

時間待ち（ｗａｉｔ）機能用。

(4)1ﾊﾟﾙｽ出力ﾓ-ﾄﾞ･････1ﾊﾟﾙｽ送り。方向（ｂ４）設定。

(5)原点復帰ﾓ-ﾄﾞ･･････機械原点復帰（ＯＬＳ／Ｚ相）

モ－ド１ 通常の原点復帰（環境レジスタ２ P.21）

▲

モ－ド２ モ－ド１の機能にＰＲ０に原点復帰距離も設定し

併用出来る。（先利きで完了）

(6)浮動原点復帰モ－ド（使用方法に制約）

ＵＰ／ＤＯＷＮカウンタの０点へ復帰する。方向(b4)は無視。

(7)原点抜出しモ－ド

指定方向（ｂ４）へ原点から抜出す動作。

環境レジスタ２ ｂ４，５の設定により抜出し方法が決まる。

(8)原点サ－チモ－ド

原点復帰時、原点抜出しモ－ドとプリセットモ－ド１を併用し

た原点復帰動作。

b4 動作方向 移動方向指定。（連続モ－ド２、プリセットモ－ド２及び３、浮動原

点復帰はｂ４は無視。）

b5 ＤＬＳ機能 ｂ５＝'０' 有効。高速動作中にＤＬＳ検出でＦＬ速度へ減速。

（注意）高速ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ動作中、加減速を伴う速度変更コマンド

実行後に高速動作中となります。

ｂ５＝'１' 無効。ＤＬＳは機能しない。（ｽﾃ-ﾀｽ1に無関係）

b6 UP/DOWNｶｳﾝﾀ ｂ６＝'１' 動作しない。バックラッシュ補正等のとき現在位置カウ

ｶｳﾝﾄ動作 ントさせない。（タイマモ－ドでは、ｂ６にかかわらず

カウントしなくなる。）

ｂ７＝'０' 出力パルスサイクルの終了で完了

b7 動作完了ﾀｲﾐﾝｸ ﾞ 周波ｻｲｸﾙ
→次のｽﾀ-ﾄの機会

最後のﾊﾟﾙｽ
△完了ｽﾃ-ﾀｽ

ｂ７＝'１' 出力パルス直後完了

→次のｽﾀ-ﾄの機会

△完了ｽﾃ-ﾀｽ

指令パルス速度が遅い場合は、ｂ７＝'１'がよい。

（パルス巾、duty cycle は７．ハ－ドウェア編 P.46）

▲

表５.１ 動作モ－ドバッファ
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５.２ 動作モ－ド説明

区 分 内 容

連続モ－ド１ (1)スタ－トコマンドの書込みにより、ｂ４の方向にスタ－トする。

手動送り (2)即停止又は減速停止コマンドを書込むまで動作。

(3)ＰＣＴＲは、ＰＲ０の値を初期値としてダウンカウントする。

(1)出力パルス数と速度は、手動パルスエンコ－ダ入力により制御され

連続モ－ド２ る。但し、速度はＦＨが上限となる。

手動パルス送り (2)方向は、エンコ－ダにより決定される。

(3)ＰＣＴＲは、ＰＲ０の値を初期値として（ハンドル回転方向と無関

係に出力パルス分）ダウンカウントする。

プリセットモ－ド１ (1)パルス数と方向を指定して、位置決め動作をする。

位置決め (2)ＰＲ０に送りパルス数、方向をｂ４に設定する。

(3)ＰＣＴＲは、ＰＲ０の値を初期値としてダウンカウントする。

プリセットモ－ド２ (1)パルス数と方向を符号付数値で指定し、位置決め動作をする。

相対座標位置決め (2)ＰＣＴＲは、ＰＲ０の値の絶対値を初期値としてダウンカウントす

る。従って、相対座標送りとなる。

(1)ＵＰ／ＤＯＷＮカウンタ(R9)値を現在位置としたアブソリュ－ト

プリセットモ－ド３ 移動を行う。

絶対座標位置決め (2)ＰＲ０に目標値を設定する。数値形式は、Ｒ９の数値形式に合致

させる。

(3)｜ＰＲ０－Ｒ９｜がＰＣＴＲにセットされ、ＰＣＴＲはﾀﾞｳﾝｶｳﾝﾄ

する。スタ－ト直後にＲ９の値を変更してもＰＣＴＲの値は変わ

らない。（送りは変わらない）

(4)Ｒ９は、指令パルスを入力カウントとしなければならない。

（使用方法の制約）

(1)手動パルスエンコ－ダに同期して、位置決めを動作をする。

プリセットモ－ド４ (2)移動量、方向の設定はプリセットモ－ド１と同じ。

（ﾊﾝﾄﾞﾙ同期送り） (3)動作方向は、ハンドルの方向は関係なく、ｂ４に従う。

(4)ＦＨに速度上限値を設定。

(5)ＰＣＴＲは、ＰＲ０の値を初期値としてダウンカウントする。

(6)ハンドルの回転方向と無関係にパルス出力される。

(1)待時間（Ｓ）＝ＰＲ０（パルス）／（Ｒ１×倍率）（パルス／Ｓ）

タイマモ－ド (2)タイマモ－ド中は、指令パルス出力せず、ＥＬＳ、ＤＬＳ無効

（ドウェル） ＩＮＰＯＳＩＴＩＯＮ機能は無効となる。

(3)タイマモ－ド中は、ＵＰ／ＤＯＷＮカウンタ(R9)は動作しない。

従って、Ｒ９は指令パルス入力カウントとして使用すること。

（使用上の制約）

(4)ＰＣＴＲは、ＰＲ０の値を初期値としてダウンカウントする。

１パルス出力モ－ド (1)ＰＲ０の設定不要。方向のみ設定。

(2)ＰＣＴＲは、１を初期値としてダウンカウントする。

(1)原点復帰方向は、ｂ４で設定する。

原点復帰モ－ド１ (2)環境レジスタ２(R7)ｂ６＝'１'により、復帰完了時にUP/DOWNｶｳﾝﾀ

（機械原点復帰） がクリアされる。

(3)原点復帰方法は、Ｒ７ ｂ４，５及びコマンドの組合せにより、

５通り可能（環境レジスタ２ P.20）

▲

(1)スタ－ト後、原点復帰モ－ド１の様に動作するが、原点到達までに

原点復帰モ－ド２ ＰＲ０設定値になると停止する。

（モ－ド１と原点 (2)復帰方向は、ｂ４で設定する。

ﾌﾟﾘｾｯﾄ復帰併用） (3)停止原因の判別は、割込ステ－タス又はＰＣＴＲの内容で判断する

割込ステ－タスの場合 ステ－タス０２ｈ パルス数での停止

ステ－タス０３ｈ 原点位置での停止
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区 分 内 容

(1)ＵＰ／ＤＯＷＮカウンタ(R9)が０になる様に位置決めを行う。

浮動原点復帰モ－ド (2)ＰＣＴＲは、Ｒ９の絶対値を初期値としてダウンカウントする。

(スタ－ト直後にＲ９の値を変更してもＰＣＴＲの値は変わらない)

(3)Ｒ９は、指令パルス入力カウントとしなければならない。

（使用上の制約）

(1)ＯＬＳ信号ＯＮの状態の位置から、指定した方向(b4)へ抜出し、

原点抜出しモ－ド ＯＬＳ ＯＦＦ位置へ抜出す動作をする。

(2)環境レジスタ２(R7)ｂ４，５及びＺ相カウントで、３通りの方法が

ある。

b5,b4 動 作

１ ０ ０ 単にＯＬＳ ＯＦＦで停止する。

スタ－ト時にＯＬＳ ＯＦＦで直ちに完了する。速度は、

定速送りにする。

２ ０ １ ＯＬＳがＯＦＦになってから、Ｚ相カウントｎ＋１回目の

Ｚ相カウントで停止完了。但し、この間ＯＬＳはＯＦＦで

あること。速度は定速送りにする。

３ １ ０ ＦＨ高速スタ－トで加速中、ＯＬＳがＯＦＦとなった点

で減速し、その点からＺ相カウントし、ｎ＋１回目のＺ相

で停止完了する。この間は、ＯＬＳはＯＦＦのこと。

ＰＣＴＲは、ＰＲ０を初期値としてダウンカウントする。

指定した方向に原点復帰するが、原点復帰の異常終了に備えて、次の

原点サ－チモ－ド 手順の動作が組み込まれています。

(1)ＯＬＳ ＯＮでは手順(3)から開始。

ＯＬＳ ＯＦＦでは「① 」を実行。指定方向原点復帰モード１

。正常終了で原点サーチ正常終了

異常終了（復帰方向ＥＬＳ即停止）で次の手順(2)へ。

(2)「② 」を実行。逆方向原点復帰モード１

ＯＬＳ ＯＦＦ停止（逆方向ＥＬＳ即停止）では手順(1)へ

ＯＬＳ ＯＮで停止した場合は次の手順(3)へ。

(3)「③ 」（ＯＬＳ ＯＦＦ後のＺ相回数ｶｳﾝﾄで停止）ＯＬＳ抜出し動作

。異常停止（ＥＬＳ即停止）では原点サーチの異常終了

正常停止では次の手順(4)へ

(4)「④ 」動作を行い、手順(1)に戻る。逆方向プリセットモード１

－方向原点の場合の動作モードとコマンドは次の通りです。

①ＯＬＳから中央に引出すプリセット量（絶対値）、クリープ速度(FL)

、原点復帰速度(FH)をそれぞれＰＲ０、ＰＲ１、ＰＲ２へ設定。

②環境レジスタＲ７ ｂ５、ｂ４に原点復帰方法を設定。

（この設定は４種類の動作すべてに適用されます。）

③動作コマンドＢ４ｈ、スタートコマンド１３ｈで高速原点復帰を開始

します。異常終了となるケースは＋ＥＬＳとＯＬＳ間の距離が適切で

ない場合です。

（注意）原点サーチモードは「運用編 ６．１ 軸センサの設定方法」の

うち、区分１、２、３にのみ有効。

表５.２ 動作モ－ド
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５.３ コマンドバッファ

コマンドは、「コマンドバッファ」に書込むことで、動作モ－ドに規定された内容で実行されます。

このバッファは、プリバッファの機能があり、動作中に書込んだ場合は、次動作用になります。

（１）形 式

7 4 3 0

コマンド

（２）コマンド解説

区 分 コマンド名 ｺ-ﾄﾞ(hex) 内 容

(1)停止時書込みは、ＦＬ速度(PR1→R1)で定速ｽﾀ-ﾄ

スタ－ト ＦＬ定速ｽﾀ-ﾄ １０ し、定速動作中となる。

コマンド (2)動作中に書込むと、次動作用ｽﾀ-ﾄｺﾏﾝﾄﾞとなる。

(1)停止時書込みは、ＦＨ速度(PR2→R2)で定速ｽﾀ-ﾄ

ＦＨ定速ｽﾀ-ﾄ １１ し、定速動作中となる。

(2)動作中書込みは、次動作用ｽﾀ-ﾄｺﾏﾝﾄﾞとなる。

(1)停止時書込みは、ＦＬ速度(PR1→R1)でｽﾀ-ﾄ後

高速スタ－ト １３ ＦＨ速度(PR2→R2)まで加速し高速動作中となる

(2)動作中書込みは次動作用となる。

(1)プリセット動作を途中停止させた後、このコマ

残量ＦＬｽﾀ-ﾄ １４ ンドを書込むと、ＦＬ速度(R1)で残パルス分

(PCTR)動作する。（定速動作中）

(2)動作中の書込みは無効。

(1)プリセット動作を途中停止させた後、このコマ

残量ＦＨｽﾀ-ﾄ １５ ンドを書込むと、ＦＨ速度(R2)で残パルス分

(PCTR)動作する。（定速動作中）

(2)動作中の書込みは無効。

(1)プリセット動作を途中停止させた後、このコマ

残量高速ｽﾀ-ﾄ １７ ンドを書込むと、ＦＬ速度(R1)でｽﾀ-ﾄ後 ＦＨ

速度(R2)まで加速して、残パルス分(PCTR)動作

する。（高速動作中）

(2)動作中の書込みは無効。

スタ－ト保留状態の軸（スタ－ト保留コマンドが

同時スタ－ト ３０ 出されている）が同時にスタ－トする。

（同時ｽﾀ-ﾄ信号が全てのPCL5014に出力される）

瞬時に (1)動作中に書込むと、瞬時にFL(R1)速度になる。

R1速度に変更 ００ 高速動作中ならば定速動作中になる。

速度レジスタ (2)停止時、書込みは無効。

変更コマンド 瞬時に (1)動作中に書込むと、瞬時にFH(R2)速度になる。

（注） R2速度に変更 ０１ 高速動作中ならば定速動作中になる。

(2)停止時、書込みは無効。

減速して (1)動作中に書込むと、減速してFL(R1速度になる。

R1速度に変更 ０２ 定速動作中ならば高速動作中になる。

(2)停止時、書込みは無効。

加速して (1)動作中に書込むと、加速してFH(R2)速度になる

R2速度に変更 ０３ 定速動作中ならば高速動作中になる。

(2)停止時、書込みは無効。

（注）速度レジスタ変更コマンドは、単に速度レジスタの指定を変更するだけです。

従って、ＰＲ１又はＰＲ２において、予め変更目的のＲ１，Ｒ２が設定されていなければなり

ません。

「通常の速度変更」参照( P.31)

▲
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区 分 コマンド名 ｺ-ﾄﾞ(hex) 内 容

(1)動作中、書込みは即停止となる。

停止コマンド 即停止 ０９ (2)停止時、書込みは無効。

(3)次動作用ｽﾀ-ﾄｺﾏﾝﾄﾞ、同時ｽﾀｰﾄ待ちはｷｬﾝｾﾙされる

(1)ＦＬ定速度作中、書込みは即停止。

減速停止 ０Ａ (2)ＦＨ定速度作中又は高速動作中に書込むと、

ＦＬ速度まで減速し停止する。

(3)停止時、書込みは無効。

(4)次動作用ｽﾀ-ﾄｺﾏﾝﾄﾞ、同時ｽﾀｰﾄ待ちはｷｬﾝｾﾙされる

同時停止 ２８ 同時停止機能ＯＮ（制御ﾓ-ﾄﾞﾊﾞｯﾌｧｂ５＝'１'）

で、動作中の軸が同時に即停止する。

FL定速ｽﾀ-ﾄ保留 ２０ (1)停止中書込みは、同時スタ－ト待ちになる。

(2)動作中書込みは、次動作用ｽﾀ-ﾄｺﾏﾝﾄﾞになる。

スタ－ト FH定速ｽﾀ-ﾄ保留 ２１ (3)同時ｽﾀｰﾄされると、ＦＬ速度(PR1→R1)、ＦＨ

保留コマンド 速度(PR2→R2)で定速または加速を行い、

高速ｽﾀ-ﾄ保留 ２３ それぞれ定速動作中、高速動作中となる。

(4)同時ｽﾀｰﾄ待ちの解除は「非常停止（６３ｈ）」

(1)停止中書込みは、同時スタ－ト待ちになる。

残量ＦＬ ２４ (2)同時ｽﾀ-ﾄされると、ＦＬ定速(R1)で残パルス分

定速ｽﾀ-ﾄ保留 (PCTR)動作する。（定速動作中）

(3)動作中書込みは無効。

(1)停止中書込みは、同時スタ－ト待ちになる。

残量ＦＨ ２５ (2)同時ｽﾀ-ﾄされると、ＦＨ定速(R2)で残パルス分

定速ｽﾀ-ﾄ保留 (PCTR)動作する。（定速動作中）

(3)動作中書込みは無効。

(1)停止中書込みは、同時スタ－ト待ちになる。

残量高速 ２７ (2)同時ｽﾀ-ﾄされると、ＦＬ定速(R1)でスタ－トし

スタ－ト保留 ＦＨ速度(R2)まで加速し、残パルス分(PCTR)

動作する。（高速動作中）

(3)動作中書込みは無効。

(1)ＰＣＬ５０１４をリセットする。

コントロ－ル ｿﾌﾄｳｴｱ ﾘｾｯﾄ ６０ (2)ﾊ-ﾄﾞｳｴｱ ﾘｾｯﾄと同じ全て０クリアされる。

コマンド (3)本指令後は初期時処理を再度行うこと。注

UP/DOWN ６１ ＵＰ／ＤＯＷＮカウンタ(R9)の内容を０にする。

ｶｳﾝﾀ ﾘｾｯﾄ

脱調検出用 ６２ 脱調検出用偏差カウンタの内容を０にする。

偏差ｶｳﾝﾀ ﾘｾｯﾄ

(1)動作中に書込むと即停止する。

非常停止 ６３ (2)ＣＴＲＣＬ信号を０.２ｍｓ巾出力する。

(3)同時ｽﾀｰﾄ待ち状態を解除する。

（制御ﾓｰﾄﾞﾊﾞｯﾌｧのｂ３(INPOSITION)は'０'）

ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ ６６ プリレジスタを確定状態にする。

確定ｾｯﾄ （制御モ－ドバッファ参照）

ﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀ ６７ スタ－トコマンドを動作中に書込むと次動作用と

確定ﾘｾｯﾄ して確定されるが、確定状態をキャンセルする。

Ｃ０ ４.３.２「レジスタの書込み、読出し方法」

レジスタ 書込コマンド （ P.13， P.14）参照

～ ▲ ▲

コマンド ＤＢ 同じコマンドバッファにレジスタコマンドを

８０ 書込むが、（プリ）コマンドバッファに書か

読出コマンド れていても、レジスタコマンドは書込める。

～

９Ｂ

表５.３ コマンド

注）ソフトウェアリセットコマンド発行後、本ボードへのコマンド発行は、

をあけてください。１μＳ以上の時間間隔
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５.４ 実行時設定すべきレジスタ

５.４.１ 速度レジスタ（ＰＲ１，ＰＲ２，Ｒ１，Ｒ２）

（１）通常速度レジスタの運用は次のようにします。

ＦＬ（ＰＲ１,Ｒ１）は､加減速送りのベ－ス速度専用に設定します｡設定はＰＲ１に行います｡

ＦＨ（ＰＲ２,Ｒ２）は､実際の送り速度に使用します｡定速送りも高速送りもＦＨで設定します｡

設定はＰＲ２に行います。

（２）通常の速度変更

速度途中変更は、Ｒ２を直接変更することにより行います。

減速に入って、ＦＨ（Ｒ２）を変更しても無視されます。

区 分 機 能 数値レンジ 操 作

速度設定 1.高速ｽﾀ-ﾄｺﾏﾝﾄﾞで実行する 1.全て倍率レジスタ(PR4)の値に

ＰＲ１（ＦＬ） 場合 1～32766 よって周波数が決まる。

（ＦＬ＝ ＦＬにﾍﾞ-ｽ速度を設定 (15ﾋﾞｯﾄ長) （倍率レジスタ参照）

ＰＲ１×倍率） ＦＨに目標速度を設定 2.ＦＬは使用しない時もＦＬ＞０

f FH でなくてはならない。

ＰＲ２（ＦＨ） 但し、 （即ち、一度はＰＲ１に０以外

（ＦＨ＝ ﾍﾞ-ｽ FL ＦＨ＞ＦＬ の数値をセットする。）速度

ＰＲ２×倍率） t とすること 3.書込みは、ＦＬはＰＲ１、ＦＨは

2.定速ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞで実行する ＰＲ２に対して行う。

場合（ＦＨ） スタ－ト時に、ＰＲ１→Ｒ１

f ＰＲ２→Ｒ２に移される

FH ［例外］残量スタート

4.前回の設定と同じ値の時は、書込

t まなくてよい。

3.コンパレータ機能使用で 5.３２ビットデ－タとしての読出し

指定位置で速度変更を は、上位１７ビットが全て０とな

行う時、高速／ＦＨ定速 る。

ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ書込みで動作開 6.定速ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞはＦＨとＦＬの２種

始後にＦＨ(PR2)書込み 類あるが、ＦＬは高速のﾍﾞｰｽ速度

f ｺﾝﾊﾟﾚｰﾀ条件成立 または原点復帰のｸﾘｰﾌﾟ速度を設定

FH1 （速度変更） する為に「ＦＨ定速ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞ」を

FH2 推奨。

△FH2

t

速度変更 1.停止中は無効。 1.全て倍率レジスタ(R4)の値に

Ｒ１ （ＦＬ） 2.高速ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞで動作中に 1～32766 よって周波数が決まる。

（ＦＬ＝ ＦＨ(R2)書込みを行うと (15ﾋﾞｯﾄ長) （倍率レジスタ P.32）

▲

Ｒ１×倍率） 加減速を伴う速度変更

f FH2 FH3 2.書込みは、ＦＬはＲ１、ＦＨは

Ｒ２ （ＦＨ） FH1 但し、 Ｒ２に対して行う。

（ＦＨ＝ FH4 ＦＨ＞ＦＬ

Ｒ２×倍率） とすること 3.３２ビットデ－タとしての読出し

FL は、上位１７ビットが全て０とな

t る。

2.ＦＨ定速ｽﾀｰﾄｺﾏﾝﾄﾞで動作

中にＦＨ(R2)書込みを

行うと瞬時速度変更

f FH2

FH3

FH1

t

表５.４ 速度レジスタ
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５.４.２ 倍率レジスタ（ＰＲ４，Ｒ４）

実際の指令パルス周波数 ＦＬ、ＦＨを一括してＦとすると、 次式の様になります。

ＲＦ
Ｆ＝ ×３００ ただし、ＲＦはＰＲ１，Ｒ１，ＰＲ２，Ｒ２の値。

（Ｒ４＋１）

倍率設定は、ＰＲ４に対して書き込みます。Ｒ４は実行時倍率レジスタです。

ＰＲ４への倍率設定値とＦの関係は表５.５の通りです。

倍 率 ＰＲ４の値 Ｆ（PPS） 指令パルス周波数 Ｆの取り得る範囲

０．１ ２９９９ ０．１ＲＦ ０．１PPS － ３．２７６６KPPS

０．５ ５９９ ０．５ＲＦ ０．５PPS － １６．３８３０KPPS

１ ２９９ １ ＲＦ １ PPS － ３２．７６６ KPPS

２ １４９ ２ ＲＦ ２ PPS － ６５．５３２ KPPS

５ ５９ ５ ＲＦ ５ PPS － １６３．８３０ KPPS

１０ ２９ １０ ＲＦ １０ PPS － ３２７．６６０ KPPS

２０ １４ ２０ ＲＦ ２０ PPS － ６５５．３２０ KPPS

５０ ５ ５０ ＲＦ ５０ PPS － １６３８．３００ KPPS

１００ ２ １００ ＲＦ １００ PPS － ３２７６．６００ KPPS

１５０ １ １５０ ＲＦ １５０ PPS － ４９１４．９００ KPPS

表５.５ 指令周波数と倍率の関係

５.４.３ 送り量レジスタ（ＰＲ０，Ｒ０，ＰＣＴＲ）

区 分 機 能 数値レンジ 操 作

(1)送り量はPR0に書込む。

PR0,R0,PCTR (2)ｽﾀ-ﾄ時に、PR0→R0に移 28ﾋﾞｯﾄ長 1.PCTRの読出しは、符号なし正数

の関係 される。(残量ｽﾀｰﾄ除外) 形式の送り量を示す。32ﾋﾞｯﾄ

更に、R0の数値形式の値 読出し時上位4ﾋﾞｯﾄは0である。

は移動量に変換されて

PCTRにﾛ-ﾄﾞされる。 2.R0は、PR0に設定した形式内容を

(3)ｽﾀ-ﾄ後、PCTRはﾀﾞｳﾝｶｳﾝﾄ 保持している。

される。

ﾌﾟﾘｾｯﾄﾓ-ﾄﾞ1 PR0にｾｯﾄする数値形式は、 0～ 5.1項「動作ﾓ-ﾄﾞﾊﾞｯﾌｧ」( P.25)

▲

原点復帰ﾓ-ﾄﾞ2 符号なし数値 268,435,455

PR0にｾｯﾄする数値形式は、

その他の 次の3通りの方法を選択。 PCTRは、制御ﾓ-ﾄﾞﾊﾞｯﾌｧb0により

ﾌﾟﾘｾｯﾄﾓ-ﾄﾞ (1)符号なし 0～ ﾀﾞｳﾝｶｳﾝﾄ禁止することが出来る。

268,435,455 この場合、ﾌﾟﾘｾｯﾄ量送りは出来な

(2)符号付数値相対値送り -134,217,728 い。但し、PCTRは動かないが、

指令ﾊﾟﾙｽ出力は連続ﾊﾟﾙｽ送りとな

～

(3)符号付数値絶対値送り +134,217,727 る。

(1)基本的に送り量をPR0と

連続ﾓ-ﾄﾞ ｾｯﾄする必要はない。

(2)予め値をPR0に設定して PCTRの読出し方法（ P.35）

▲

ｽﾀ-ﾄすると、PCTRは

移動量だけ減算された値

をしめしている。

表５.６ ＰＲ０，Ｒ０，ＰＣＴＲの関係
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５.５ 原則として変更しないレジスタ類

変更せずに運用するレジスタ類として重要なのは加減速に関するものです。

■加減時間

加速レートレジスタ（ＰＲ３）,減速レートレジスタ（ＰＲ１５）,減速点レジスタ（ＰＲ５）と制御

モードバッファのｂ１の関係です。次の手順で設定します。

（１）加速時間と減速時間が同じで良い場合（この節で説明します。）

条件はＰＲ１５＝０，ＰＲ５＝０,制御モードバッファｂ１＝０とし、加減速勾配を加速レート

レジスタ(ＰＲ３)にのみ設定し運用します。自動加減速が出来、減速点の設定は必要ありません。

（３角駆動も自動的になります。）

すべての加減速曲線について同様です。

（２）加速時間と減速時間を異にする場合（６．５節で説明します。 P.44）
▲

■加減速曲線

加減速曲線は直線,Ｓ字,直線Ｓ字(直線の両端にＳ字区間)が可能です｡これらも変更せず運用します｡

関係するレジスタ類は制御モードバッファｂ２,Ｓ字区間レジスタＰＲ１６です。

（１）直線加減速（この節で説明します。） 制御モードバッファｂ２＝０とする。

（２）Ｓ字加減速（この節で説明します。） 制御モードバッファｂ２＝１,ＰＲ１６＝０とする。

（３）直線Ｓ字加減速（６．５節で説明します。 P.44）
▲

５.５.１ 加(減)速レ－トレジスタ（ＰＲ３）とＳ字区間レジスタ（ＰＲ１６）

区 分 内 容 備 考

(1)直線加減速時間Ｔ の設定Ａ

加減速ﾚ-ﾄ設定 制御モードバッファ
(PR2-PR1)×(PR3+1)×4

Ｔ ＝ [S］ b2,b1＝00Ａ

19,660,800

ＦＨ（ＰＲ２×倍率）は目標の速度(PPS) 直線自動加減速，

ＦＬ（ＰＲ１×倍率）はベ－ス速度(PPS) 加減速時間同一

加減速レ－トは１≦ＰＲ３≦６５５３５

PR5=0

PR15=0

Ａ Ｄ加減速時間Ｔ ＝減速時間Ｔ

(2)Ｓ字加減速時間Ｔ の設定Ａ

制御モードバッファ
(PR2-PR1)×(PR3+1)×8

Ｔ ＝ ［S］ b2,b1＝10Ａ

19,660,800

ＦＨ，ＦＬ，ＰＲ３は(1)に同じ Ｓ字自動加減速

加減速同一時間

PR5=0

PR15=0

PR16=0

Ａ ＤＴ ＝Ｔ

ベ－ス速度１０PPS、目標速度５０KPPS

加減速ﾊﾟﾀﾝ例 加減速時間３００ｍｓ

①５０KPPS出力は倍率２倍モ－ド、倍率

レジスタ値はＰＲ４＝１４９

②ベ－ス速度ＦＬは２倍モ－ドで１０PPS

するためＰＲ１＝５

③目標速度ＦＨは２倍モ－ドで５０KPPSは

ＰＲ２＝２５０００

(次頁に続く)
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区 分 内 容 備 考

(1)直線加減速 制御モードバッファ

加減速ﾊﾟﾀﾝ例 b2,b1＝00
(25000-5)×(PR3+1)×4

0.3＝ PR5＝0
19,660,800

PR15=0
ＰＲ３≒５８

(2)Ｓ字加減速 制御モードバッファ

(25000-5)×(PR3+1)×8 b2,b1＝10
0.3＝

19,660,800 PR5＝0

ＰＲ３≒２９ PR15=0

PR16=0

動作中の プリセットモ－ド

速度変更例 では途中で加減速

ﾚｰﾄの変更（Ｒ３）

をしてはならない。

①Ｓ字加速中にＦＨを小さくすると、それま

での加速パタンと対称パタンで変更した

速度まで減速する。完全なＳ字パタンには

なりません。

②Ｓ字加速中にＦＨを大きくすると、始めの

ＦＨまでＳ字加速し、再度Ｓ字加速を行っ

て、変更した速度まで加速する。２回の

Ｓ字パタンとなる。

③加速終了後にＦＨを変更すると、その速度

までＳ字パタンで加減速する。

減速点

自動検出の場合

減速パタン例 制御モードバッファ

b2,b1＝10

PR5＝0

PR15=0

PR16=0

①Ｓ字加速中に減速点に達するとそれまでの

加速パタン対称パタンでＦＬまで減速する

②速度変更により、減速中に減速点に達する

と、一度速度変更点までＳ字減速を行って

から再度ＦＬまでＳ字減速をする。

③速度変更による加速中に減速点に達する時

は、減速点の手前で速度がまるめられて

減速する。

表５．７
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５.６ その他のレジスタ

５.６.１ 送り量プリセットカウンタ（ＰＣＴＲ）の読出し

現在位置の読み出しは通常 ＵＰ／ＤＯＷＮカウンタ（Ｒ９）を利用すればよいですが、Ｒ９を

エンコーダをカウントに使い指令位置を別にとりたい場合があります。（Ｒ９は指令パルス又は

フィードバックパルスのいずれか一方のカウントにしか使用できません。）

このような時はＰＣＴＲを指令カウンタとして使用できます。ただしＰＣＴＲはダウンカウンタ

です。この目的で使用する場合、次の要領で行います。

（１）プリセット送りの場合

送りパルスの絶対量がスタートコマンドを出された時ＰＣＴＲにセットされパルス出力毎に

－１されます。ＰＣＴＲが０になって今回の送りが終了します。ステータスb2-b0＝000とな

ります。方向はソフト的に覚えておき判断してください。

（２）連続送り、原点復帰モードの場合

最大送り量２６８,４３５,４５５（FFFFFFFh）をＰＲ０に設定します。その上でスタート

コマンドを出します。ＰＲ０はこの最大値からパルス出力毎に－１されてゆきます。方向は

ソフトが動作モードバッファb4に設定しますから、方向はソフト的に覚えておき判断してく

ださい。注意することは最大値をセットしない場合、前回のＰＲ０の内容が絶対値でＰＣＴ

Ｒにセットされます。カウント０からは最大値になります。

（３）タイマモードの場合 現在位置用としては読まないようにします。

（４）パルス出力モード ＰＣＴＲは、１を初期値としてダウンカウントします。

５.６.２ ＵＰ／ＤＯＷＮカウンタ（Ｒ９）

（１）現在位置管理用途 ２８ビット長

（２）３２ビット読出し時の上位４ビットは、環境レジスタ１（Ｒ６）ｂ２８で指定したカウント形式

に従って、符号拡張されます。

（３）正数カウント形式 ０～２６８,４３５,４５５

符号付カウント形式 －１３４,２１７,７２８～＋１３４,２１７,７２７

５.６.３ コンパレ－タ値１レジスタ（Ｒ１０）及びコンパレ－タ値２レジスタ（Ｒ１１）

（１）比較デ－タを設定します。

（２）比較カウンタがＵＰ／ＤＯＷＮカウンタ（Ｒ９）の場合、その数値形式に対応した数値形式で与

えます。

（３）比較カウンタがＰＣＴＲの場合は、正数カウント形式で与えます。

（４）３２ビット読出し時の内容は、前項５.６.２ (2),(3)と同様です。

５.６.４ 制御モードバッファと環境レジスタ２（Ｒ７）

制御モードバッファと環境レジスタ２は共に「初期時設定すべきレジスタ類」としましたが、

各レジスタの一部については動作途中（停止時）に設定内容の変更を行いたい場合が発生します。

（１）制御モードバッファの設定変更（停止時）

下記状態を１ビットでも変更したい場合には、停止中に新規の制御モードバッファへの書込み

を行います。

次動作自動スタート機能を使用している場合には、制御モードバッファの書込みはできません。

7 4 3 0

0 0

ＰＣＴＲ(ﾌﾟﾘｾｯﾄｶｳﾝﾀ)動作 '０'ＯＮ '１'ＯＦＦ

減速点検出方法 '０'自動 '１'マニュアル

加減速方式 '０'直線 '１'Ｓ字

ＩＮＰＯＳＩＴＩＯＮ制御 '０'しない '１'する

次動作自動スタ－ト '０'しない '１'する

同時停止機能 '０'ＯＦＦ '１'ＯＮ

（２）環境レジスタ２（Ｒ７）

個々の動作でのコンパレータ使用の可否とマシンロック使用の可否を動作停止中にレジスタ

書込みを行います。

マシンロック状態の変更は、必ず停止中に行います。

コンパレータ書込みは動作中でも可能ですが、極力停止時に行います。
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31 24 23 16 15 8 7 0

第４バイト 第３バイト 第２バイト 第１バイト

23 20 19 16 7 4 3 0

0

マシンロック '０'せず、'１'する。

コンパレ－ト条件選択

コンパレ－ト条件成立時の動作選択

００ 何もせず（割込み許可で割込みは発生）

０１ 指令パルス出力停止（即停止）

１０ 内部動作は継続するがパルス出力しない

１１ R2(FH)、R3(加減速ﾚ-ﾄ)をPR2,PR3の内容

にする。（速度変更）

比較カウンタ選択 '０' UP/DOWNｶｳﾝﾀ(R9)

'１' ﾌﾟﾘｾｯﾄｶｳﾝﾀ(PCTR)

５.６.５ カウンタモニタ（Ｒ１２）

読出すことにより、ある種の内容をモニタ出来ます。

（１）形 式

7 0

第１ﾊﾞｲﾄ(LSB)

現在速度（下位）

15 8

第２ﾊﾞｲﾄ 0

現在速度（上位）

23 22 20 19 16

第３ﾊﾞｲﾄ 0

Ｚ相カウンタ

アイドリング制御カウンタ

31 29 28 27 24

第４ﾊﾞｲﾄ(MSB) 0 0

脱調検出カウンタ

（２）解 説

ﾋﾞｯﾄ 名 称 内 容

b0 (1)現在速度をＲ１，Ｒ２の設定数値形式と同じ単位として読出せる。

現在速度 (2)停止時はＲ１（FL）の設定値となる。

～

b14

b16 (1)原点復帰に使用するＺ相カウンタの値を読出せる。

Ｚ相カウンタ (2)カウント条件が成立するまでは、回数設定値と同一となり、条件

～

b19 設定後、Ｚ相によりダウンカウントしてゆく。

(3)カウント０で停止するが直ちに初期値がロ－ドされる。

b20 アイドリング (1)アイドリング制御カウンタの値を読出せる。

制御カウンタ (2)停止時は設定値であり、スタ－ト後パルス出力毎にダウンカウント

～

b22 する。

(3)カウント値０で加速開始する。

脱調検出 (1)脱調検出カウンタの現在カウントが読出せる。

b24 カウンタ (2)負数は２の補数で、カウンタは６ビットであるが読出しは８ビット

で符号拡張される。

～

b29 (3)出力パルスによる積算位置よりもモ－タが（－）方向にいるとき

正数となる。

表５.８ カウンタモニタ
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５.６.６ コマンドモニタ１（Ｒ１３）

（１）形 式

7 5 4 3 0

第1ﾊﾞｲﾄ(LSB)

コマンド（停止時に書き込んだコマンド）

同時スタ－ト端子 ‘０’：ＯＦＦ ‘１’：ＯＮ

同時ストップ端子 ‘０’：ＯＦＦ ‘１’：ＯＮ

15 12 11 8

第2ﾊﾞｲﾄ

動作モ－ド

23 20 19 16

第3ﾊﾞｲﾄ(MSB)

制御モ－ド

（２）解 説

ﾋﾞｯﾄ 名 称 内 容

b0 停止時に書込んだコマンド（00h～30h）のうちの最終コマンドの下

コマンド ６ビットが読出せる。

～

b5

b6 同時ｽﾀ-ﾄ端子 端子状態のモニタ

b7 同時ｽﾄｯﾌﾟ端子

b8

動作モ－ド 現在の動作モ－ドのモニタ
～

b15

b16

制御モ－ド 現在の制御モ－ドのモニタ

～

b23

表５.９ コマンドモニタ１
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５.６.７ コマンドモニタ２（Ｒ１４）

（１）形 式

7 5 4 3 0

第1ﾊﾞｲﾄ(LSB)

プリコマンド

‘１’スタ－ト保留状態

‘１’Ｚ相信号ＯＮ

15 12 11 8

第2ﾊﾞｲﾄ

プリ動作モ－ド

23 20 19 16

第3ﾊﾞｲﾄ(MSB)

‘１’ＰＲ０書込済み

‘１’ＰＲ１ 〃

‘１’ＰＲ２ 〃

‘１’ＰＲ３ 〃

‘１’ＰＲ４ 〃

‘１’プリ動作モ－ド書込済み

‘１’プリレジスタ確定状態

‘１’スタ－トコマンド書込済み

（２）解 説

ﾋﾞｯﾄ 名 称 内 容

b0

プリコマンド 次動作用スタ－トコマンド下位６ビット読出し

～
b5

b6 スタ－ト保留状態 スタ－ト保留コマンドがセットされてから、同時スタ－トコマンドが

出されるまで‘１’となる。

b7 Ｚ相信号 Ｚ相信号のＯＮ／ＯＦＦ状態

b8

プリ動作モ－ド 次動作用の動作モ－ドが読出せる。

～

b15

b16 ＰＲ０～ＰＲ４ プリレジスタに書込中‘１’

書込済み 次のスタ－ト時に‘０’となる。

～

b20

b21 プリ動作モ－ド 動作モ－ドを書き込むと‘１’

書込済み 次のスタ－ト時に‘０’となる。

(1)制御モ－ドバッファ b4＝‘１’（次動作自動ｽﾀ-ﾄ）の状態で、

動作中にスタ－トコマンド又は確定コマンドを書き込むと‘１’と

b22 プリレジスタ なる。

確定状態 (2)次のスタ－ト時、又は確定キャンセルコマンドを書込時、停止コマ

ンド（09h，0Ah）書込時、非常停止時‘０’になる。

(3)このビットが‘１’の状態で現在の動作が完了すると、次動作が

自動スタ－トする。（但し、制御モ－ド b4＝‘１’）

b23 スタ－トコマンド (1)スタ－トコマンド書込みで‘１’、動作停止で‘０’

書込み状態 (2)ステ－タス１b2（動作完了ビット）との違いはステ－タス１b2は、

スタ－ト保留状態時b2＝‘０’に対し、このb23‘１’（ｽﾀ-ﾄｺﾏﾝﾄﾞ

書込済み）である。

表５.１０ コマンドモニタ２
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23 20 19 16

第3ﾊﾞｲﾄ(MSB) 0 0 0 0 0

‘１’ＰＲ５書込済み

‘１’ＰＲ15 〃

‘１’ＰＲ16 〃

（２）解 説

ﾋﾞｯﾄ 名 称 内 容

b24 ＰＲ５、ＰＲ１５ プリレジスタに書込中‘１’

ＰＲ１６書込済み 次のスタ－ト時に‘０’となる。

～

b26

表５.１１ コマンドモニタ２
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６． 運用編

本節では、ＰＰＤ５１６Ａボ－ドとして使用上の指針となるように、ＰＣＬ５０１４の運用を分類し

てあります。

６.１ 軸センサの設定方法

センサの個数によって、代表的な方法を示します。Ｚ相原点はいずれも併用出来ます。

区 分 内 容 記 事

+ELS -ELS

▽ ▽ 1.ELSは即停止となる。

1.センサ４個 有効ｽﾄﾛ-ｸ 2.DLS及びOLSは、完了するまで継続

してＯＮであること。

（+Z相ｶｳﾝﾄ） OLS

構成 ( ) DLS 3.R6 b29＝ 0'(DLS減速)原点は±いずれも可 ‘

FH R7 b5.4＝ 00'又は 01'‘ ‘

○高速原点復帰 動作モ－ド b5＝ 0'(DLS有効)‘

FL 高速ｽﾀ-ﾄ(13h)で原点復帰

t
△

(+Z )相

+ELS -ELS 1.ELS 前項と同様

▽ ▽

2.OLSが減速センサ－となる
有効ｽﾄﾛ-ｸ

2.センサ３個 OLS （DLS入力不要）

Ｚ相必要 OLSは完了するまで継続してＯＮ

FH であること。

○高速原点復帰 3.R6 b29＝ 0'(DLS減速)‘

FL R7 b5.4＝ 10'(OLS+Z相)‘

t 動作モ－ド b5＝ 1'‘
△

Ｚ相で停止 高速ｽﾀ-ﾄ(13h)で原点復帰

Å Â

1.通常動作時DLSをｽﾄﾛ-ｸｴﾝﾄﾞとする

3.センサ３個 有効ｽﾄﾛ-ｸ ｽﾄﾛ-ｸｴﾝﾄﾞで減速して停止する。

（+Z相） DLS DLS 但し、±DLSいずれの原因かはｾﾝｽ

・ELS代わりDLS OLS 出来ない。

・ｽﾄﾛ-ｸｴﾝﾄﾞで FH R6 b29='1'(DLS減速停止)

減速停止 ○通常動作時 動作ﾓ-ﾄﾞb5='0'(DLS有効)で運用

ｽﾄﾛ-ｸｴﾝﾄﾞ検出 FL （定速送りはFLを常に使用する）

t ｽﾄﾛ-ｸｴﾝﾄﾞ時抜出動作は動作ﾓ-ﾄﾞ

FH b5='1'(DLS無効)にて行う。

○高速原点復帰

FL 2.DLS,OLSのON条件は前記に同じ。

t
△Z相で 3.原点復帰の場合

（注）±ＤＬＳはＯＲ接続 停止 R6 b29='0'(DLS減速)

して、ＤＬＳ端子に入力。 R7 b5,4='00'又は'01'

動作ﾓ-ﾄﾞb5='0'(DLS有効)

高速ｽﾀ-ﾄ(13h)で原点復帰

（次頁に続く）
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区 分 内 容 記 事

1. DLS及びOLSの３箇のｾﾝｻをOR接続Å Â ±

してﾎ-ﾄﾞのDLS,OLS端子の両方へ

4.センサ２個 有効ｽﾄﾛ-ｸ 入力する。
（+Z相） DLS DLS 2.通常動作時、区分３の１と同様。

・ELS代わりDLS OLS
・ｽﾄﾛ-ｸｴﾝﾄﾞで FH 3.DLSは停止までONを継続すること

減速停止
○通常動作時 4.原点復帰は①、②に分かれて行う

ｽﾄﾛ-ｸｴﾝﾄﾞ検出 ①高速連続送り
FL ･R6 b29= 1'(DLS減速停止)‘

t ･R7 b5.4=②による

FH ･動作モ－ドb5= 0'及び‘
b3-b0='0000'(連続ﾓ-ﾄﾞ1)

○高速原点復帰 ① ･高速ｽﾀ-ﾄ(13h)
Ｚ相
▽ FL ②原点抜出し送り(原点検出行程)

t ･R7 b5,4=方法選択

･動作ﾓ-ﾄﾞ送り方向(b4)を逆方向に
② してb3-b0='0101'(原点抜出ﾓ-ﾄﾞ)

･FL定速送り。

表６.１ 軸センサ－構成方法

６.２ サ－ボインタ－フェイスの考え方

これらのＩ／Ｆ入出力として、本ボ－ドは軸当たり２入力、２出力あります。

これらの使用方法について、一般システムとして、次に区別を示します。

区 分 内 容 記 事

1.SVON,SVRESETは、汎用ﾎﾟ-ﾄ( )出力用

ｻ-ﾎﾞﾓ-ﾀﾄﾞﾗｲﾊﾞ PPD516A +24V ｻ-ﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞ です。ﾕ-ｻﾞﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑでON/OFF

EXTPOW2 2.SVALMは、R6 b6で極性選択
COMMON （使用時はb6='0'B接入力とする）

SVON ｻ-ﾎﾞON 3.INPOSは、R6 b3で極性選択

SVRESET ﾘｾｯﾄ （使用時はb3='0'B接入力とする）

SVALM ｱﾗ-ﾑ

INPOS ｶｳﾝﾀｾﾞﾛ

+24V

ﾊﾟﾙｽﾓ-ﾀﾄﾞﾗｲﾊﾞ PPD516A (+5V注) ｻ-ﾎﾞﾄﾞﾗｲﾊﾞ 1.励磁ON/OFFを使用する場合は、

EXTPOW2 SVONと接続する。
COMMON 但し、この場合はSVONが励磁OFF

SVON 励磁OFF になる。（SVONは汎用ﾎﾟ-ﾄ出力

SVRESET のため、ﾕ-ｻﾞﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑで行う。）

SVALM ｱﾗ-ﾑ 2.SVALMはR6 b6で極性選択

INPOS （使用時はb6='0'B接入力とする）

3.INPOSはR6 b3='0'としておく。

（不使用極性）

(注)ﾄﾞﾗｲﾊﾞﾒ-ｶにより、+5V電源の場合は、

ｵﾌﾟｼｮﾝにより一部のＩＣ、回路定数の変

更により対応可能ですので、弊社営業部

までご連絡下さい

表６.２ サ－ボインタ－フェ－ス
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６.３ 標準的な制御構成方針

ボ－ド仕様とＰＣＬ５０１４との取合せにより、幾つかの軸内システム構成が出来ます。

特にＵＰ／ＤＯＷＮカウンタ及びエンコ－ダ入力を中心に構成が分かれます。（エンコ－ダは、現在

位置フィ－ドバック用、手動パルス用、パルスモ－タ脱調検出用の三者択一使用です。）

区 分 内 容 記 事

1.エンコ－ダ ＰＣＴＲ 指令出力 (1)R9は正しく座標管理に使用出来る

入力なし (2)動作ﾓ-ﾄﾞの使用方法の制約なし。

UP/DOWN （５.１項 参照 P.25）

▲

(3)ｺﾝﾊﾟﾚ-ﾀは通常ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ用途。

ｺﾝﾊﾟﾚ-ﾀ

(1)通常ｻ-ﾎﾞは、±１ﾊﾟﾙｽの微動を

2.位置確認 している。従って、正確な座標

ｴﾝｺ-ﾀﾞ入力 ＰＣＴＲ 指令出力 管理は指令出力(PCTR)を読み行

う必要がある。

UP/DOWN Ｍ ｴﾝｺ-ﾀﾞ (2)動作ﾓ-ﾄﾞに記す制約されるﾓ-ﾄﾞが

あるので注意。

ｺﾝﾊﾟﾚ-ﾀ Ｍ ( 1, 2, 4) （５.１使用方法の制約 P.25）倍率 × × ×

▲

(3)±１ﾊﾟﾙｽの許容でｺﾝﾊﾟﾚ-ﾀはｿﾌﾄ

ﾘﾐｯﾄ用途可能。

3.手動ﾊﾟﾙｽ入力 ＰＣＴＲ 指令出力 区分１と同じ

ｺﾝﾄﾛ-ﾙ Ｍ ○

UP/DOWN 手動ﾊﾟﾙｽ

ｺﾝﾊﾟﾚ-ﾀ

4.ﾊﾟﾙｽﾓ-ﾀ ＰＣＴＲ 指令出力 パルスモ－タ軸のエンコ－ダ入力

脱調検出 を、Ｒ９に現在位置カウントさせ

ｴﾝｺ-ﾀﾞ入力 ｺﾝﾄﾛ-ﾙ Ｍ 脱調ｴﾝｺ-ﾀﾞ ることは可能。従って、Ｒ９のカ

ウント入力(*1)は択一的。

UP/DOWN Ｍ

*1

ｺﾝﾊﾟﾚ-ﾀ

表６.３ 制 御 構 成
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６.４ 次動作自動スタ－ト制御

動作中に、次動作デ－タをプリレジスタに書込んでおき、動作完了後プリレジスタのデ－タで自動

スタ－トさせる機能です。

（１）制御モ－ドバッファｂ４＝'１'の時、有効です。

（２）動作中に次動作用デ－タを書込んでおけば、そのデ－タ・ブロック終了後に直ちに次のデ－タ・

ブロックに移れます。（指令パルスは、その周波数間隔で次スタ－トに移れます。）

（３）全ての次動作用デ－タを書込み終了前に現在の動作が停止した場合、（プリレジに残っている）

旧デ－タで次動作がスタ－トすることを防ぐため、次動作デ－タの確定状態／未確定状態の管理

を行っており、動作完了時にプリレジスタ確定状態でないときには、自動スタ－トしません。

（４）次動作スタ－ト又はプリレジスタ確定キャンセルコマンドの書込みで未確定状態となります。

（５）確定状態とは、次のいずれかの条件が成立した状態です。

①次動作用スタ－トコマンドの書込み済み

②確定状態コマンドの書込み済み（ P.29）
▲

（６）次の１０種類にプリレジスタ、プリバッファ機能があります。

Ｒ０（ＰＲ０）、Ｒ１（ＰＲ１）、Ｒ２（ＰＲ２）、Ｒ３（ＰＲ３）、Ｒ４（ＰＲ４）、 Ｒ５

（ＰＲ５）、Ｒ１５（ＰＲ１５）、Ｒ１６（ＰＲ１６）、動作モ－ドバッファ，コマンドバッファ

（スタ－トコマンドのみ）

（７）現在の動作が異常停止又はコマンド書込みにより停止した場合は、次動作の自動継続はしません。

従って、連続モ－ド１，２のときは、プリレジスタ機能は使用出来ません。

異常停止又はコマンド書込による停止は、次の内容です。

①原点サーチモード以外でのＥＬＳ検出による停止時

②原点サーチモード以外でのＤＬＳ検出による減速停止

③ＳＶＡＬＭ信号ＯＮによる停止

④脱調検出による停止

⑤コンパレート条件成立による停止

⑥同時停止コマンド（０９ｈ）

⑦即停止コマンド（０Ａｈ）

⑧非常停止コマンド（６３ｈ）

（８）次動作の確定状態は、コマンドモニタ２ Ｒ１４を読むことにより、確認できます。（ P.38）

▲

（９）次動作データが、現在動作中の設定と同じ内容である場合には、そのﾌﾟﾘﾚｼﾞｽﾀへの書込は必要あ

りません。但し、次動作のためのスタートコマンドの書込は必要です。

（10）環境レジスタ（R8）b14= 1'にしておくと、次動作スタート時に割込出力され、割込ステータス‘

（１４ｈ）により知ることが出来ます。（ P.17,P.23）

▲

（11）次動作自動スタートにおける、指令パルス間隔は、前ブロックの最後のパルスから次の最初の

パルス間隔がＰＲ２の周波数による間隔になります。

指令パルス

前ブロックＦＨ 次ブロックＦＨ
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６.５ 加速時間と減速時間が異なる場合 および 直線Ｓ字加減速の設定

■加速と減速が異なる場合

自動加減速はできません。従って制御モードバッファｂ１＝１（マニュアル加減速）にします。

これは直線加減速、Ｓ字加減速、直線Ｓ字加減速も同じです。

（１）ＰＲ３に加速レートをセットし、減速レートレジスタＰＲ１５に０以外の値をセットします。

（２）プリセット送り（動作モードバッファのプリセットモード１～３での送り P.26）の場合
▲

には減速点を計算して減速点レジスタ（ＰＲ５）に設定します。

■直線Ｓ字加減速

直線加減速の立ち上がり部分をＳ字の初めの速度区間、加速終了の部分をＳ字の終わりの

速度区間をあてます。加速中央の部分は直線でおこなう方法です。制御モードバッファ

ｂ２＝１（Ｓ字加減速）にします。さらにＰＲ１６にＳ字区間速度を次のように設定します。

ＰＲ１６＝（ＰＲ２の最大値－ＰＲ１）／２ 但し、ＰＲ２はシステムの使用最大速度を設定。

６.５.１ 加速レートレジスタ（ＰＲ３）および減速レートレジスタ（ＰＲ１５）の設定

区 分 内 容 備 考

(1)直線加減速時間の設定

加速ﾚ-ﾄ 加速時間Ｔ 、減速時間Ｔ 制御モードバッファＡ Ｄ

減速ﾚ-ﾄ
(PR2-PR1)×(PR3+1)×4 b2,b1=01

設定 Ｔ ＝ ［S］Ａ

19,660,800 プリセット送りは

(PR2-PR1)×(PR15+1)×4 減速点ＰＲ５の
Ｔ ＝ ［S］Ｄ

19,660,800 設定が必要

ＦＨ（ＰＲ２×倍率）は目標の速度(PPS) （ P.45）

▲

ＦＬ（ＰＲ１×倍率）はベ－ス速度(PPS)

ＰＲ３,ＰＲ15の範囲は

１≦ＰＲ３,ＰＲ15≦６５５３５

(2)Ｓ字加減速時間（直線加減速部分なし）

Ｔ 、Ｔ の設定 制御モードバッファＡ Ｄ

(PR2-R1)×(PR3+1)×8 b2,b1=11
Ｔ ＝ [S］Ａ

19,660,800 プリセット送りは

(PR2-PR1)×(PR15+1)×8 減速点ＰＲ５の
Ｔ ＝ [S］Ｄ

19,660,800 設定が必要

ＦＨ、ＦＬ、ＰＲ３、ＰＲ15は(1)に同じ （ P.45）

▲

PR3、PR15と加速度Ａ 、減速度Ａ [PPS/SEC]Ａ Ｄ

の関係は次式の様になります。

但し、Ａ は絶対値とします。Ｄ

(倍率)×19,660,800
PR3 ＝ -1

Ａ4×A

(倍率)×19,660,800
PR15＝ -1

Ｄ4×A

（次頁に続く）
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区 分 内 容 備 考

(3)直線Ｓ字加減速（直線加減速部分あり）

Ｔ 、Ｔ の設定 直線Ｓ字自動加減速Ａ Ｄ

（加減速同一）
(PR2-PR1+PR16 2)×(PR3+1)×4×

Ｔ ＝ [S］ 制御モードバッファＡ

19,660,800
b2,b1=10

(PR2-PR1+PR16 2)×(PR15+1)×4×
Ｔ ＝ [S］ かつ PR5=0,PR15=0Ｄ

19,660,800

ＦＨ、ＦＬ、ＰＲ３、ＰＲ15は(1)に同じ 直線Ｓ字ﾏﾆｭｱﾙ加減速

Ｓ字区間速度の範囲は （加速､減速時間

１≦ＰＲ１６≦１６３８３ が異なる）

制御モードバッファ

b2,b1=11

プリセット送りは

減速点PR5の設定必要

表６．４

６.５.２ 減速点設定（ＰＲ５）

減速点を手動設定する方法について説明します。

（１）ＰＲ５は高速プリセット送りを行う場合に、減速開始点を設定します。

（２）マニュアル加減速は、制御モードバッファのビット１を設定します（ P.24）。

▲

（３）マニュアル加減速では、以下の手順でＰＲ５設定値を求めて下さい。また、三角駆動も減速点を

計算で求めＰＲ５に設定します。

区 分 内 容 備 考

(1)台形駆動の確認

減速点設定 移動量が少ない時には、三角駆動になり

ます。次式により判別します。

直線加減速 (PR2 -PR1 )×(PR3+PR15+2)２ ２

ﾊﾟﾙｽ ＝台形駆動最低 数
の場合 (PR4+1)×32768

(2)ＰＲ２設定値の変更

(ＰＲ０)≦（台形駆動最低パルス数）の時

三角駆動になります。 台形駆動には、

下記の計算値にＰＲ２を変更します。

PR0×(PR4+1)×32768 ２新ＰＲ２≦ +PR1
PR3+PR15+2

(3)ＰＲ５(ｽﾛｰﾀﾞｳﾝﾎﾟｲﾝﾄ)の設定

台形駆動の時 PR5,R5の

(PR2 -PR1 )×(PR15+1) 数値レンジ２ ２

ＰＲ５＝
(PR4+1)×32768 1～16,777,215

三角駆動の時 (24ﾋﾞｯﾄ長)

PR0×(PR15+1)
ＰＲ５＝

PR3+PR15+2

（次頁に続く）
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区 分 内 容 備 考

(1)台形駆動の確認

減速点設定 移動量が少ない時には、三角駆動になり

ます。次式により判別します。

Ｓ字加減速の場合 (PR2 -PR1 )×(PR3+PR15+2)２ ２

ﾊﾟﾙｽ ＝台形駆動最低 数
(PR4+1)×16384

(2)ＰＲ２設定値の変更

(ＰＲ０)≦（台形駆動最低パルス数）の時

三角駆動になります。台形駆動には、

下記の計算値にＰＲ２を変更します。

PR0×(PR4+1)×16384 ２新ＰＲ２≦ +PR1
PR3+PR15+2

(3)ＰＲ５(減速点)の設定

(PR2 -PR1 )×(PR15+1)２ ２

ＰＲ５＝
(PR4+1)×16384

(1)台形駆動の確認

減速点設定 移動量が少ない時には、三角駆動になります。

次式により判別します。

直線Ｓ字加減速 (PR1+PR2) {(PR16 4)+(PR2-PR1-PR16 2)} (PR3+PR15+2)× × × ×
ﾊﾟﾙｽ =台形駆動最低 数

の場合 (PR4+1) 32768×

(2)直線加減速部分の有無の確認

(ＰＲ０)≦（台形駆動最低パルス数）の時、次式により直線加減

速部分の有無を確認します。

(PR1+PR16) PR16 (PR3+PR15+2)× ×
ﾊﾟﾙｽ ＝直線部有り最低 数

(PR4+1) 4096×

(3)ＰＲ２設定値の変更

(直線部分有り最低パルス数)＜(ＰＲ０)≦(台形駆動最低パルス数)

の時、三角駆動にならない様にＰＲ２を変更します。

PR0 (PR4+1) 32768× ×
新ＰＲ２≦ -PR16+ PR1 +PR16 -2 PR0 PR16+２ ２ × ×

PR3+PR15+2

(ＰＲ０)≦(直線部分有り最低パルス数)の場合は、ＰＲ１６＝０に

し、直線部分なしＳ字加減速モードにして処理をします。

(2)ＰＲ５(減速点)の設定

(PR1+PR2) {(PR16 4)+(PR2-PR1-PR16 2)} (PR15+1)× × × ×
ＰＲ５＝

(PR4+1)×32768

表６.５
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７． ハ－ドウエア編

７.１ 指令パルス出力回路とドライバ－の接続

出力回路条件を表７.１に示します。

項 項 目 内 容

電

１ 気 出力ドライバー 差動ドライバー（２６ＬＳ３１）

的 パルス幅 指令パルス周波数の約５０％ duty幅

条 但し、2.4Kpps以下の時、巾208μｓ。倍率150の時、0.2μｓ巾

件

xCWP端子 0V

個別パルス出力方式 xCWN端子 ･･･0V

信 (環境設定ﾚｼﾞ1で設定) xCCWP端子 0V

号 xCCWN端子 ･･･0V

２ 形

式 ﾊﾟﾙｽ列出力 xCWP端子 0V

方向とパルス列方式 xCWN端子 ･･･0V

（方向出力論理は
CW

環境ﾚｼﾞ1で設定） 方向出力 xCCWP端子 ････････････0V

xCCWN端子 0V

差動受ﾄﾞﾗｲﾊﾞ-

との接続

ｹｰﾌﾞﾙ長＝１０ｍ以内

モー

ター
３ ド ｶﾌﾟﾗ受のﾄﾞﾗｲﾊﾞ-

ラ との接続

イ （注）

バー

と ドライバー側が

の 差動受を保証

接 している場合

続 ｹｰﾌﾞﾙ長＝１０ｍ以内

(1Mpps)

TTL受のﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ

との接続

（注）

表 ７.１ 指令パルス出力条件

（注）モータドライバーが差動入力以外の時は、速度、ケーブル長にご注意ください。

カプラ受の場合、５００Kpps（ケーブル長３ｍ）、ＴＴＬ受の時は２５０Kpps（１ｍ）

程度を目安にしてください。

尚、モータードライバー受信回路の規格も確認の上ご使用下さい。

ｘＣＷＰ

ｘＣＷＮ ドライバ－

ＰＰＤ５１６Ａ

ｘＣＣＷＰ

ｘＣＣＷＮ

ＧＮＤ

ｘＣＷＰ
ｘＣＷＮ

ｘＣＣＷＰ
ｘＣＣＷＮ

＋５Ｖ

ドライバ－

ＰＰＤ５１６Ａ

ＧＮＤ

ｘＣＷＰ

ｘＣＷＮ ドライバ－
Ｐ Ｐ Ｄ ５ １ ６ Ａ

（片側のみ表示）

ドライバ－

Ｐ Ｐ Ｄ ５ １ ６ Ａ

（片側のみ表示）



- 48 -

７.２ 軸センサ－及び サ－ボインタフェイス入力回路と接続

入力回路条件を表７.２に示します。

項 項 目 内 容

回

１ 路 xELS,xDLS,xOLS±

形 共通

式 入力端子 ： ５mA ≦ Ｉs ≦ １０mA

１ ＥＸＴＰＯＷ端子１： 外部電源 標準２４Ｖ 入力端子

＋１２Ｖ を用いる場合は

ユ－ザ－側で抵抗モジュールを追加。

（４素子８ピン）

＋１２Ｖ供給時 ＲＭ30,32,34,36,38,40 ３.９ＫΩ

回

２ 路 xINPOS,xSVALM共通

形

式 入力端子 ： ５mA ≦ Ｉs ≦ １０mA

２ ＥＸＴＰＯＷ端子２： 外部電源 標準２４Ｖ 入力端子

＋１２Ｖ を用いる場合は

ユ－ザ－ 側で抵抗モジュールを追加。

（４素子８ピン）

＋１２Ｖ供給時 ＲＭ24,26,28 ３.９ＫΩ

極

３ 性 極性設定はソフト Ａ接入力時 ポ－ト‘１’

設 による

定 ( P.17)

▲

フォトセンサ入力

外

部

と

４ の

接

続 リミットスイッチ

入力

表７.２ 軸センサ及びサ－ボインタフェイス入力条件
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７.３ エンコーダＺ相入力回路と接続

入力回路条件を表７.３に示します。

項 項 目 内 容

エンコ－ダＺ相入力

回路形式

１

エ 差動接続

ン

コー

ダー

２

と オープンコレクタ接続

の （内部＋５Ｖを利用

接 する場合）

続 （外部より＋５Ｖ供給

時は、ジャンパを

開放して下さい。）

表７.３ エンコ－ダ入力回路条件

７.４ サ－ボインタ－フェイス出力回路と接続

出力回路条件を表７.４に示します。

項 項 目 内 容

ドライバ回路形式

ｘＳＶＯＮ

１ ｘＳＶＲＳＴ

ＥＸＴＰＯＷ２ ＋２４Ｖ標準（＋１２Ｖまで使用可能です）

負荷電流 ８０ｍＡ ＭＡＸ.（ＯＮ時 ０.６Ｖ／８０ｍＡ）

２ 出力論理レベル ポ－ト出力‘１’のとき、ｘＳＶＯＮ，ｘＳＶＲＳＴはＯＮ

（ ）極性変更は出来ません

外部との接続

３

表７.４ サ－ボインタ－フェ－ス出力条件

注）サーボインターフェース回路を５Ｖでご使用の場合は、オプションにて対応致しますので、

弊社営業までご連絡下さい。

１ ２ ３
ジャンパ Ｐ１ 、Ｐ２２７０

２７０１８０

ＰＰＰ５１６Ａ

ｘＺＰ

ｘＺＮ

X,Y,Z U,V,W

＋５Ｖ

１ ２ ３

エンコ－ダ

ジャンパ ２－３

ジャンパ P1,P2ＰＰＤ５１６Ａ

＋５Ｖ

エンコ－ダ

ジャンパ １－２

１ ２ ３
ジャンパＰ１，Ｐ２ＰＰＤ５１６Ａ

＋５Ｖ（外部より供給時）

ＧＮＤ ＧＮＤ

＋５Ｖ

＋２４Ｖ

ｘＳＶＯＮ

ｘＳＶＲＳＴ

ＥＸＴＰＯＷ２

サ－ボドライバ－

ＳＥＲＶＯＯＮ，ＳＥＲＶＯＲＳＴ など

ＣＯＭＭＯＮ

ド

ラ
イ
バ

ＰＰＤ５１６Ａ
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８． 仕 様

●制御軸 １～６軸直線位置決め（ＰＰＤ５１６Ａ）

●制御ＬＳＩ （日本 ルスモ－タ－製）ＰＣＬ５０１４ パ

●移動量 ２６８,４３５,４４５ハ゜ルス

又は－１３４,２１７,７２８～＋１３４,２１７,７２７パルス

●送り速度 ０ １倍モ－ト゛ ０ １ ～ ３ ２７６６Ｋｐｐｓ. . ｐｐｓ .

１倍モ－ト゛ １ ～ ３２ ７６６ Ｋｐｐｓｐｐｓ .

１０倍モ－ト゛ １０ ～ ３２７ ６６ Ｋｐｐｓｐｐｓ .

２０倍モ－ト゛ ２０ ～ ６５５ ３０ Ｋｐｐｓｐｐｓ .

１５０倍モ－ト゛ １５０ ～４９１４ ９０ Ｋｐｐｓｐｐｓ .

但し、エンコ－ダ入力併用の場合は１０００Ｋｐｐｓ ＭＡＸ．

●加減速距離設定範囲 ０～１６ ７７７ ２１５ハ゜ルス, ,

６.７ｍｓ～４３６ｓ（直線）１３.３ｍｓ～８７２ｓ（Ｓ字）●加減速時間設定範囲

●指令ﾊﾟﾙｽ出力形式 ＣＷ，ＣＣＷ又はＤＩＲＥＣＴＩＯＮ及びＰＯＵＴ出力（差動信号出力）

●次ﾌﾞﾛｯｸ自動実行機能 現ブロック終了後、次ブロック自動実行

●ソフトリミット機能 ２８ビットコンパレ－タ２組有

●マシンロック機能 指令パルス出力禁止可

●ｱｲﾄﾞﾘﾝｸﾞﾊﾟﾙｽ出力機能 立上り時 １～６パルス出力可能

（パルスモ－タ用、スタ－ト時脱調性能向上）

●動作コマンド 即停止、減速停止、高速プリセット動作（加減速付）（Ｇ00早送り位置決め）、

定速プリセット（Ｇ01定速位置決め）、高速連続送り（ＲＡＰＩＤ）、定速連続送

り（ＪＯＧ）、速度途中変更、手動パルス送り、減速センサ停止送り、ソフト原点

復帰・機械原点復帰６種類、同時スタ－ト／ストップ（ボ－ド間可能）、ドウェル

●軸センサ信号入力（各軸当り）（フォトカプラ絶縁）

ストロ－クエンド入力 ±ＥＬＳ センサ原点入力 ＯＬＳ

原点減速センサ入力 ＤＬＳ エンコ－ダ原点入力 Ｚ相

●原点復帰方式 センサ原点復帰 （ＤＬＳ＋ＯＬＳ）

エンコ－ダ原点復帰（Ｚ相オフセット付）（ＤＬＳ＋ＯＬＳ＋Ｚ相）

エンコ－ダ原点復帰（Ｚ相オフセット付）（ＯＬＳ＋Ｚ相）

ソフト原点復帰 （現在位置カウンタ原点）

原点抜出し機能、原点サ－チ機能

●サ－ボインタ－フェ－ス信号（各軸当り）（フォトカプラ絶縁）

入力 サ－ボアラ－ム （ＳＶＡＬＭ）

位置決め完了 （ＩＮＰＯＳ）

出力 サ－ボＯＮ （ＳＶＯＮ） （汎用出力使用可）

サ－ボリセット （ＳＶＲＳＴ）（ 〃 ）

●エンコ－ダ入力 Ｚ相

●供 給 電 源 ＋５Ｖ±５％、９５０ｍＡ （ＭＡＸ）

●動 作 温 度 ０～５０℃

●動 作 湿 度 ２０～８５％（但し、結露せぬこと）

●ベアボードサイズ

横寸法２１１ｍｍ 縦寸法１０７ｍｍ


