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１．概要 

 
ＰＭＣＥシリーズサーボドライバは、速度・トルク（電流）・位置決め制御を低コストにて実現する為に

開発されました。指令は、パルス列入力、アナログ入力（トルク制御）ができますが、通信（ＵＳＢ）を使

用して制御することも可能です。３相ブラシレスモータとＤＣモータに対応しています。 

 また、アブソリュートエンコーダ（メーカ指定）又は、インクリメンタルエンコーダを選択できます。 

 

 

２．特長 

 

１）低価格 

ソフトウエアサーボを採用することにより汎用性を持たせ、低価格を実現しました。 

 

２）小型、軽量 

ＰＭＣＥシリーズは、制御部とドライバ部をプリント基板１枚にして、小型、軽量化を計りました。 

   

 

３）電源 

電源電圧：ＰＭＣＥ２４０６（ＤＣ２４Ｖ用） ＰＭＣＥ４８１０（ＤＣ２４Ｖ～ＤＣ４８Ｖ用） 

 

４）高速高精度位置決め 

１０MPPS max（エンコーダ４逓倍時）と高速ですので、高分解能エンコーダに対応できます。 

 

５）フォトアイソレーション 

エンコーダ用電源を内蔵し、インターフェース部は全てフォトアイソレーションされています。 

 

６）２ｃｈのアナログモニタ出力（標準）＋電流モニタ出力 ０～＋５Ｖ 

モニタ内容：現在速度／位置偏差／速度指令／トルク指令＋Ｕ相、Ｗ相モータ電流波形 

 

７）フォトアイソレーションされた通信（ＵＳＢ）で位置決め可能です。また、移動ポイントを事前に設定

して自動で位置決め動作をする事ができます。 

 

８）電流検出にシャント抵抗を採用し、小電流出力時にホールセンサ方式より安定した電流制御が可能に成

りました。 

 

９）外部Ｉ／Ｏにより位置制御と電流制御（トルク制御）を切り替えて使用できます。 
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３．定格及び仕様 

定格 

      型式      

項目 

ＰＭＣＥ－２４０６ ＰＭＣＥ－４８１０ 備考 

定格 電圧±(Vmax/rms) ２０.７／１４.６ ４４．０／３１．２  

出力 電流±(Amax/rms) ３.０／２.１ ６．０／４．２ 連続 

最大 電圧±(Vmax/rms) ２０.７／１４.６ ４４．０／３１．２  

出力 電流±(Amax/rms) ７.９／５.６ １０／７．１ ３Sec 

電源  ＤＣ２４Ｖ(DC20～40V) 8A ＤＣ４８Ｖ(DC20～60V) 10A 主/制御電源共通 

 主電源／制御電源／エンコーダ電源は、各々絶縁しています 

ｲﾝﾀｰﾌｪｰｽ電源 ＤＣ＋５Ｖ～＋２４Ｖ ０．１Ａ  

絶対最大電圧 ＤＣ５０Ｖ ＤＣ６３Ｖ  

主回路（駆動方式） パワーＭＯＳＦＥＴ、正弦波ＰＷＭ（20KHz）、三相、可逆  

出力回路 リアクトルなし  

絶縁耐圧 主回路、ケース間ＤＣ５００Ｖ１分間 

主回路／信号間絶縁耐圧：５００Ｖ 

フォトカプラ型電流センサを採用し絶縁 

内蔵 DC/DC ｺﾝﾊﾞｰﾀ

の絶縁耐圧 1500V 

使用温度、湿度 温度：０～＋５０℃、湿度：８０％ＲＨ以下（結露無き事）  

保存温度、湿度 温度：－２０～＋８５℃、湿度：８０％ＲＨ以下（結露無き

事） 

 

寸法     ｍｍ ７０×８０×１５ ７０×１１０×２０ 基板単体 

重量     ｇ ４５ｇ ５５ｇ  

 

制御部仕様 

項目 仕様 備考 

制御ループ 電流制御、速度制御、位置制御  

制御用フィードバック インクリメンタルエンコーダ（ラインドライバ対応）、アブソリュー

トエンコーダ、レゾルバ（オプション） 

Ａ相Ｂ相 

 入力信号 ｻｰﾎﾞｵﾝ、ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ、ｹﾞｲﾝﾛｰ、ﾄﾙｸ制御、ﾎﾟｰﾙｾﾝｻ(U,V,W) ｻｰﾎﾞｵﾝ(磁極検

出) 

機  能 出力信号 ｱﾗｰﾑ（高温異常、過電流ﾄﾘｯﾌﾟ、ﾌﾙｶｳﾝﾄ、ｴﾝｺｰﾀﾞｴﾗｰ、過負荷） 

ｲﾝﾎﾟｼﾞｼｮﾝ、ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨｰ、ｴﾝｺｰﾀﾞ（Ａ相、Ｂ相、Ｚ相） 

フォトカプラ

絶縁 

 保護機能 過電圧、過電流、低電圧、ｵｰﾊﾞﾋｰﾄ、ｴﾝｺｰﾀﾞｴﾗｰ、位置偏差過大、 

電子サーマル内蔵 

 

 表示ランプ 電源 ON(POW)、ｲﾝﾎﾟｼﾞｼｮﾝ(INP)、ｱﾗｰﾑ(7 ｾｸﾞ表示) 

 

 

速度、位置制御指令入力 ①前進／後退パルス方式 ②パルス／方向方式 ③２相パルス方式

（フォトカプラ入力）１０ＭＰＰＳ（Ｍａｘ） 

A.B 相入力時 

推力（トルク）指令入力 ０～＋１０Ｖ（トルク制御モードで使用）  

位置決め ±１パルス ４逓倍 

速度精度 ０．１％以下  
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４．ブロック図 
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５．ＰＭＣＥ－２４０６／４８１０の接続例 

/ｲﾝﾎﾟｼﾞｼｮﾝ
/アラーム

パルス/ＣＷ/Ａ相

方向/ＣＣＷ/Ｂ相

/サーボオン
/ｱﾗｰﾑﾘｾｯﾄ
/ゲインロー

A相出力

B相出力

Z相出力

/サーボレディ

エンコーダ

推力指令0～+10V

USB

＋
－

VCC

D+
D-

GND

U相
V相
W相

主/制御電源

Ｍ

パソコン

｛

A相(DIN)
/A相(〃）
B相(DOUT)
/B相(〃)

Z相
/Z相

INC

PMCE2406/4810

U
V
W

モータ

PULS
/PULS
DIR
/DIR

OUT0V

/SVON
IF+5V~+24V

/RESET

/OUT0V

/GAIN LOW
/MODE

IF+

AGND

EGND

/RDY

/INP

TRQ

/ALM

AGND

E+5V
/OUT Z
OUT Z

/OUT A
OUT A

/OUT B
OUT B｛エンコーダ

コマンド

ステータス

PMCE2406_4810TSW

PC

出力

入力

出力

+24V/+48V

PMCEシリーズ
多軸使用可

/トルク制御

FG

指令パルス
入力

FG

FG

1
2
3
4
5

CN5

UX60SC-MB-5ST

EVCC

ポールセンサ

Ｐ

/POU
POU

/POV
POV

/POW
POW

EVCC
EGND

温度ｾﾝｻ

AGND
TMP

GND

1
2
3

CN1

1-1318120-3

Digital in 1
Digital in 2

ｱﾅﾛｸﾞﾓﾆﾀ2
ｱﾅﾛｸﾞﾓﾆﾀ1

Digital out 1

A1
A2
A3
B1
B2
B3

CN2

1-1318119-3

1
2
3
4
5
6
7
8
9

10
11
12
13
14
15
16
17
18

CN3

DF1B-18DS-2.5RC

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30

CN4

DF1B-30DS-2.5RC

DIN1
DIN2

U相電流

/DOUT1

W相電流

FG

Or
ABS

IaNFW

MON1

IaNFU
MON2アナログモニタ

出力

 

１．パルス指令やコマンド入力は、通信機能を使用しても操作が可能ですので、その場合配線が省略できます。 

２．パルス指令は＋５Ｖ専用です。コマンド入力は、＋５Ｖ～＋２４Ｖで使用可能です。また、パルス指令は、

ラインドライバで駆動できます。ＣＮ４－１，２に信号のペア（ＣＷ＋，ＣＷ－等）で接続して下さい。 

３．ＴＭＰ：モータ保護用サーマル温度センサ入力です。 

４．信号線は、ツイストペアケーブル及びシールドケーブルを使って下さい。 

５．モータ線は、ノイズ軽減の為必ず３芯シールドケーブルを使用し、シールドはモータケース側とドラ 

イバのＦＧ（ＣＮ２－４）と接続して下さい。この配線により、ＰＷＭスイッチングノイズがドライバへ

帰還され、外部に洩れるノイズが少なくなります。 
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６．コネクタ接続表及び品種表 

ＣＮ４コネクタ接続表（３０Ｐ） 

ＰＩＮ＃ 信号名  信号説明 

 １ PUL+ 指令パルス入力+側 （＋５Ｖ専用 ＋２４Ｖ使用時は電流制限抵抗追加する事）             

１パルスが逓倍後のエンコーダ１パルスに相当します。 

 ２ PUL- 指令パルス入力－側                   (フォトカプラ入力) 

 ３ DIR+(PUL+)＆ 

AUTO_ST＋ 

指令パルス入力＋側 （＋５Ｖ専用 ＋２４Ｖ使用時は電流制限抵抗追加する事） 

パラメータの設定によりＣＷ/ＣＣＷやＡ，Ｂ相入力及び自動ｽﾀｰﾄを選択できます。 

 ４ DIR-(PUL-)＆ 

/AUTO_ST 

指令パルス入力－側 

自動スタート入力－側                 (フォトカプラ入力) 

 ５ IF+5~+24V インターフェース用電源０．１Ａ 

 ６ /SVON 

 

 

 

サーボオン入力                    （Ｌﾚﾍﾞﾙで有効） 

Ｌレベルでサーボコントロールが開始され、サーボロックで停止状態になります。モータを

駆動する時は必ずオンにします。Ｈレベルでモータはフリーになります。又、電源投入後の

最初のサーボオン入力で力率検知を行います。 

 ７ /RES 

 

アラームリセット入力                 （Ｌﾚﾍﾞﾙで有効） 

Ｌレベルへの立下りでアラームがリセットされます。（６ｍＳ以上保持） 

 ８ /ｹﾞｲﾝﾛｰ 入力用途はパラメータにより指定します。 

パラメータ選択：パラメータ番号１１３       （論理切替：パラメータ番号７０） 

パラメータ設定マニュアルをご参照下さい。 

 ９ /ﾄﾙｸ制御        〃                  

パラメータ選択：パラメータ番号１１４       （論理切替：パラメータ番号７０） 

１０ Digital in 1        〃                  

パラメータ選択：パラメータ番号１１５       （論理切替：パラメータ番号７０） 

１１ Digital in 2        〃                 

パラメータ選択：パラメータ番号１１６       （論理切替：パラメータ番号７０） 

１２ ①/RDY 

②/PEND 

①サーボレディ出力（フォトカプラコレクタ側）       （Ｌﾚﾍﾞﾙで有効） 

サーボオンが入力され、モータが運転できる状態になると/RDY がＬレベルになります。アラ

ームが発生するとＨレベルになります。 

②プログラム動作で運転して、その動作が完了した時、Ｌレベルになります。 

１３ /ALARM アラーム出力（高温異常､過電流ﾄﾘｯﾌﾟ､ｴﾝｺｰﾀﾞｴﾗｰ､過負荷） （異常時 LOW） 

１４ /INP インポジション出力 （フォトカプラコレクタ側）       （Ｌﾚﾍﾞﾙで有効） 

１５ Digital out 1 予備 

１６ OUT0V インターフェース出力の０Ｖ側 

１７ TRQREF トルク指令入力０～＋１０V 

１８ AGND ０Ｖ側（アナログモニタ０Ｖ側）共用 

１９ MON1 アナログモニタ１出力（パラメータで選択） 

２０ MON2 アナログモニタ２出力（   〃    ） 

２１ IaNFU Ｕ相出力電流モニタ出力 

２２ IaNFW Ｗ相出力電流モニタ出力 

２３ OUT_A A 相出力                         ラインドライバ出力（ＡＭ２６Ｃ３１） 

/A 相出力 ２４ OUT_/A 

２５ OUT_B B 相出力            ラインドライバ出力（ＡＭ２６Ｃ３１） 

/B 相出力 ２６ OUT_/B 

２７ OUT_Z Z 相出力            ラインドライバ出力（ＡＭ２６Ｃ３１） 

/Z 相出力 ２８ OUT_/Z 

２９ E+5V エンコーダ用電源（+5V）出力 

エンコーダ用電源 0V 側（ラインドライバ出力のグランド） ３０ EGND 
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ＣＮ３コネクタ接続表（１8Ｐ） 

ＰＩＮ＃ 信号名  ラインドライバ用 

 １ Ａ Ａ相（インクリメンタル）、データ入力（アブソリュート） 

エ
ン
コ
ー
ダ
及
び
ポ
ー
ル
セ
ン
サ
接
続 

 ２ ／Ａ ／Ａ相（インクリメンタル）、／データ入力（アブソリュート） 

 ３ Ｂ Ｂ相（インクリメンタル）、クロック出力（アブソリュート） 

 ４ ／Ｂ ／Ｂ相（インクリメンタル）、／クロック出力（アブソリュート） 

 ５ Ｚ Ｚ相(インクリメンタル) 

 ６ ／Ｚ ／Ｚ相（インクリメンタル） 

 ７ ＰＯＵ ポールセンサＵ相 

ポールセンサ／Ｕ相  ８ ／ＰＯＵ 

 ９ ＰＯＶ ポールセンサＶ相 

１０ ／ＰＯＶ ポールセンサ／Ｖ相 

１１ ＰＯＷ ポールセンサＷ相 

１２ ／ＰＯＷ ポールセンサ／Ｗ相 

１３ ＥＶＣＣ ＋５Ｖ(エンコーダ及びポールセンサ用電源出力 500mAmax) 

１４ ＥＧＮＤ ０Ｖ側（ドライバの制御電源と絶縁しています。） 

１５ ＭＴＭＰ サーマル温度センサ入力（未使用時オープン） 

１６ ＡＧＮＤ ０Ｖ側 

１７ ＮＣ  

１８ ＦＧ フレームグランド 

 

 

ＣＮ１  電源入力（３Ｐ） 

端子＃ 電源 備考 

１ +24V/+48V ＰＭＣＥ２４０６：+24V（電流８Ａ） 

ＰＭＣＥ４８１０：+24V 又は+48V（電流１０Ａ） 

２ ０Ｖ ０Ｖ電源入力 

３ ＦＧ フレームグランド 
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ＣＮ２  モータ接続用（６Ｐ） 

端子＃ 主回路接続 備考 

Ｂ１ Ｕ Ｕ，Ｖ，Ｗは、３相ブラシレスモータ出力端子です。 

ＤＣモータの場合は、Ｕに＋側、Ｖに－側を配線して下さい。（Ｗはオープン） Ｂ２ Ｖ 

Ｂ３ Ｗ 

Ａ１ ＮＣ  

Ａ２ ＮＣ  

Ａ３ ＦＧ モータフレームグランドに接続。 

 

 

ＣＮ６ ミニＵＳＢ通信用、パラメータ設定 or コマンド/データの入出力、ＵＳＢハブを使用して多軸接続可 

端子＃ 信号名 備考 

１ ＶＣＣ ＋５Ｖ電源入力 

２ Ｄ－ データ（－） 

３ Ｄ＋ データ（＋） 

４ ＮＣ  

５ ＧＮＤ ０Ｖ電源入力（ドライバ側制御電源とは絶縁されています。） 

 

 

コネクタ品種表 

＊は、オプションです。 

 

 

 

ｺﾈｸﾀ NO プラグ型番 ヘッダー型番 ピン型番 メーカー 備考 

ＣＮ１ 1-1318120-3 1376135-1 1318107-1 タイコ 電源用(0.3～0.85SQ) 

ＣＮ２ 1-1318119-3 1376136-1 〃 〃 モータ用（ 〃 ） 

ＣＮ３ DF1B-18DS-2.5RC DF1BZ-18DP-2.5DS DF1B-2022SC ヒロセ電機 センサー用(AWG20～22) 

ＣＮ４ DF1B-30DS-2.5RC DF1BZ-30DP-2.5DS 〃 〃 ＤＩ／ＤＯ用（〃） 

ＣＮ５ ﾐﾆＢｺﾈｸﾀ･ｵｽ UX60SC-MB-5ST － 〃 ＊ＵＳＢ通信用ケーブル 
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I／O 回路図 
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８．機能説明 

・ＬＥＤ表示 

信号名 色 機能説明 点検 モータ動作 

ＰＯＷＥＲ 黄 電源ＯＮにて点灯  正常動作 

ＩＭＰ 緑 インポジション：位置偏差がインポジション設定値

以下となると点灯  

 正常動作 

ＡＬＭ 赤 異常時点灯  モータ停止 

７ＳＥＧ／１ 赤 過負荷：パラメータ 21 で指定された時間以上最大電

流を出力した 

再調整 モータ停止 

（ﾀﾞｲﾅﾐｯｸﾌﾞﾚｰｷ） 

７ＳＥＧ／２ 赤 エンコーダ断線：エンコーダ断線検出した エンコーダおよび配

線点検 

モータ停止 

（ﾀﾞｲﾅﾐｯｸﾌﾞﾚｰｷ） 

７ＳＥＧ／３ 赤 ドライバ加熱：パワー制御部の温度が 80℃を超えた 過大負荷電流の点検 モータ停止 

（ﾀﾞｲﾅﾐｯｸﾌﾞﾚｰｷ） 

７ＳＥＧ／４ 赤 EEPROM エラー：EEPROM の読み書き不良発生 要修理 モータ停止 

（ﾀﾞｲﾅﾐｯｸﾌﾞﾚｰｷ） 

７ＳＥＧ／５ 赤 過速度：モータ速度がパラメータ 29 で指定した速度

を超えた 

パラメータ設定確認 モータ停止 

（ﾀﾞｲﾅﾐｯｸﾌﾞﾚｰｷ） 

７ＳＥＧ／６ 赤 過電流：ドライバ出力電流が最大定格電流以上とな

った 

過大負荷電流の点検 モータ停止 

（ﾀﾞｲﾅﾐｯｸﾌﾞﾚｰｷ） 

７ＳＥＧ／７ 赤 偏差過大：位置偏差がパラメータ 22 で指定した値を

超えた 

再調整 モータ停止 

（ﾀﾞｲﾅﾐｯｸﾌﾞﾚｰｷ） 

７ＳＥＧ／８ 赤 磁極検知エラー：磁極検知に失敗した パラメータ調整 

負荷状態確認 

モータ停止 

（ﾀﾞｲﾅﾐｯｸﾌﾞﾚｰｷ） 

７ＳＥＧ／９ 赤 モータ過熱：モータ温度が設定値以上となった 

 

リセットで復帰 

過大負荷電流の点検 

モータ停止 

（ﾀﾞｲﾅﾐｯｸﾌﾞﾚｰｷ） 

７ＳＥＧ／A 赤 過電圧：電源電圧が４０V以上となった リセットで復帰 モータ停止 

（ﾀﾞｲﾅﾐｯｸﾌﾞﾚｰｷ） 

７ＳＥＧ／ｂ 赤 不足電圧：電源電圧が１８V以下となった リセットで復帰 モータ停止 

（ﾀﾞｲﾅﾐｯｸﾌﾞﾚｰｷ） 

７ＳＥＧ／ｃ 赤 通信エラー：外部との通信不可 リセットで復帰 モータ停止 

（ﾀﾞｲﾅﾐｯｸﾌﾞﾚｰｷ） 

・チェックピン及びモニタ出力 

チェックピン名 機能説明 備考 

IaNFU(CN4-21) Ｕ相電流センサー出力 ±12.5A/±2.5V +2.5V ｾﾝﾀｰ(MC100-4810) 

±10.0A/±2.4V +2.5V ｾﾝﾀｰ(MC100-2406) 
IaNFW(CN4-22) W 相電流センサー出力（ＣＮ４－２２） 

ＮＦＵ２ Ｕ相電流センサーＣＰＵ入力       〃 

ＮＦW２ W 相電流センサーＣＰＵ入力       〃 

／ＥＡ エンコーダＡ相入力信号  

／ＥＢ エンコーダＢ相入力信号  

／ＥＺ エンコーダＺ相入力信号  

MON1(CN4-19) アナログモニタ出力（標準）０～＋５Ｖ 

 モニタ内容：現在速度／位置偏差／速度指令／

トルク指令 

パラメータ選択 

MON2(CN4-20)    〃 

AGND(CN4-18) アナロググランド モニタ計測０Ｖ側 

注１；ＣＷ，ＣＣＷ使用時では、信号未入力側はＨレベルで待機して下さい。Ｌレベルで待機した場合、

指令パルスをカウントできませんので、モータが動作しません。 



 

12 

 

９．無償保証期間と無償保証範囲 

【無償保証期間】 

☆納入品の保証期間は納入後１年です。 

【無償保証範囲】 

☆上記保証期間中に納入者側の責により故障を生じた場合、ご返送して頂ければ、その機器の故障部分の

交換、又は修理を納入者側の責任において行います。 

ただし、下記に該当する場合は、この保証の対象範囲から除外させて頂きます。 

（１）需要者側の不適当な取扱い、並びに使用による場合。 

（２）故障の原因が納入品以外の事由による場合。 

（３）納入者以外の改造、又は修理による場合。 

（４）その他、天災、災害などで、納入者側の責にあらざる場合。 

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

損害はご容赦いただきます。 

＊製品改良等の理由により予告なしに仕様変更をする場合がありますので、予めご了承願います。 
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１１．ＰＭＣＥ－４８１０外形図 
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