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【１】パラメータ 
１ー１ パラメータ一覧 

 ００～０９：サーボパラメータ 

Ｎｏ パラメータ 設定範囲 初期値 

００ トータルゲイン ０～１００００ ２００ 

０１ 速度ループ積分時定数 ０～１００００ ２０ 

０２ 速度フィードバックゲイン １～１００００ ３２ 

０３ 位置ループゲイン ０～１００００ ３２ 

０４ 速度フィードフォーワードゲイン １～１００ ０ 

０５ 比例ゲイン １～１０００ ２ 

０６ ゲインローゲイン ０～２０００ ２００ 

０７ 微分ゲイン ０～１０００ ０ 

０８ 積分バッファリミット ０～３２７６７ ２８６７２ 

０９ 速度フィルタゲイン ０～１５ ０ 

 

１０～１９：ステータス（位置決め、アラーム）設定 

Ｎｏ パラメータ 設定範囲 初期値 

１０ 位置決め完了範囲 ０～６５５３５ ４ 

１１ フルトルクアラーム設定（最大電流指令継続時間の上

限） １msec 単位 

１００～６５５３５ 

 

１０００ 

 

１２ 位置偏差過大アラーム設定 

０にセットすると位置偏差過大アラームは発生しない。 

０～６５５３５ ０ 

 

１３ アナログ１ モニタ要素選択 

０：位置偏差 １：指令速度 ２：モータ速度 ３：電流  

０～３ 

 

０ 

 

１４ アナログ２ モニタ要素選択 

０：位置偏差 １：指令速度 ２：モータ速度 ３：電流  

０～３ 

 

１ 

 

１５ 位置偏差モニタスケール 単位：Ｐ／Ｖ １～５０００ １０ 

１６ 速度モニタスケール 単位：ＫＨｚ／Ｖ １～２０００ １００ 

１７ 電流モニタスケール 単位：ｍＡ／Ｖ １～５０００ ５００ 

１８ 最大電流（電流モニタ用）(出荷時調整済) １～２５０００ ２５００ 

１９ 危険速度の設定（ｒｐｍ または ｍｍ／ｓｅｃ） １～１５０００ ５０００ 

 

２０～２９：パルス、エンコーダ設定 

Ｎｏ 内  容 設定範囲 初期値 

２０ 指令パルスタイプの設定 

０：パルス列、符号信号 １：ＣＷ、ＣＣＷ信号 

２：２相（９０度位相差）信号 

０、１、２ 

 

０ 

 

２１ 移動方向の切り替え設定 ０、１ ０ 

２２ 電子ギア（分子） １～１００００ １ 

２３ 電子ギア（分母） １～１００００ １ 

２４ エンコーダ分解能の上位４桁（万位以上）を指定します。 

回転型の場合は、１逓倍時の値を、リニアモータの場合

は、１パルスあたりの分解能をｎｍ単位で指定します。 

０～９９９９ 

 

０ 

２５ エンコーダ分解能の下位４桁（千位以下）を指定します。 

回転型の場合は、１逓倍時の値を、リニアモータの場合

は、１パルスあたりの分解能をｎｍ単位で指定します。 

０～９９９９ １０００ 

２６ モータ極数または、磁極長の設定 

回転型の場合は、モータ極数を、リニアモータの場合は

２～１００ ３０ 
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磁極長を磁石１枚分の長さ（ｍｍ単位）で指定します。 

Ｎｏ パ ラ メ ー タ 設定範囲 初期値 

２７ モータエンコーダタイプ（ポールセンサ） 

０：リニアポールセンサなし １：リニアセンサあり  

２、３： 

リニアポールセンサなし（起動時センサ位置指定） 

４：回転型ポールセンサなし ５：回転型センサあり 

６：回転型ポールセンサなし（起動時センサ位置指定） 

０～６ ０ 

２８ 電気角オフセット ０～３５５ ０ 

２９ 端子の入力論理の指定を行います。 

ﾋﾞｯﾄ０：ポールセンサＵ相または正転リミット論理 

ﾋﾞｯﾄ１：ポールセンサＶ相または逆転リミット論理 

ﾋﾞｯﾄ２：ポールセンサＷ相または原点リミット論理 

ﾋﾞｯﾄ３：リミットセンサを無視する。 

０～８ ０ 

  

  ３０～４９：モードその他 

Ｎｏ パ ラ メ ー タ 設定範囲 初期値 

３０ サーボサイクル（μＳＥＣ）(変更不可) １００～２０００ ２００ 

３１ 電流制御ゲイン １～２０００ ２５６ 

３２ 電流極性 ０，１ ０ 

３３ 正転トルクリミット（％単位） １～１００ １００ 

３４ 逆転トルクリミット（％単位） １～１００ １００ 

３５ プログラム動作時 

移動最大速度の指定（ｒｐｍまたは ｍｍ／ｓｅｃ） 

１～１５０００ １００ 

３６ プログラム動作時の加速度の指定 

（ｒｐｍ／ｓｅｃ または ｍｍ／ｓｅｃ2） 

１～６５５３５ １０００ 

３７ プログラム動作時の減速度の指定 

（ｒｐｍ／ｓｅｃ または ｍｍ／ｓｅｃ2） 

１～６５５３５ １０００ 

３８ 動作モード 

０：パルス入力モード 

１：プログラム動作モード１ 

２：プログラム動作モード２ 

３：プログラム動作モード３ 

４：プログラム動作モード４ 

５：プログラム動作モード５ 

０～５ ０ 

３９ 原点移動モード ０～６ ０ 

４０ 原点移動速度（ｒｐｍ または ｍｍ／ｓｅｃ） １～１５０００ ２０ 

４１ 正転側ソフトウェアリミット上位 ０～６５５３５ ３２７６７ 

４２ 正転側ソフトウェアリミット下位 ０～６５５３５ ６５５３６ 

４３ 逆転側ソフトウェアリミット上位 ０～６５５３５ ３２７６８ 

４４ 逆転側ソフトウェアリミット上位 ０～６５５３５ ０ 

４５ ドライバ番号 ０～１５ ０ 

４６ モータトルク定数 ０～６５５３５ ８８０ 

４７ イナーシャ想定定数 ０～６５５３５ １６００ 

４８ 計測時間 ０～６５５３５ １００ 

４９ システム予約   
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  ５０～６３：ドライバー状態表示 

 Ｎｏ パ ラ メ ー タ 設定範囲 初期値 

５０ モーションコントロール時のアラーム   

５１ 現在のアラーム   

 Ｎｏ パ ラ メ ー タ 設定範囲 初期値 

５２ ドライバー状態表示   

５３ 前回のアラームコード   

５４ ２回前のアラームコード   

５５ ３回前のアラームコード   

５６ ４回前のアラームコード   

５７ ５回前のアラームコード   

５８ 速度サンプリング周期および磁極検知インターバル ０～７６７ ０ 

５９ 電流フィードバックゲイン ０～２５６ ２５６ 

６０ 転流周期の設定上位 ０～６５５３５ ０ 

６１ 転流周期の設定下位 ０～６５５３５ ０ 

６２ 内部イナーシャ計算値   

６３ 現在の電気角   

 

１―２ パラメータの詳細 

パラメータが□で囲われているパラメータは電源投入時にのみ読み込まれるものです。 

パラメータ番号０～９ 

パラメータ番号０～９は、主にサーボ系のゲイン調整用パラメータです。 

[No:0]  パラメータ名称：トータルゲイン 

《機能》 制御系全体のゲイン設定。 

《設定範囲》０～１００００   《初期値》２００ 

《説明》 

制御系全体のゲインを設定します。 

大きく設定すると、誤差に対する操作量が大きくなりますが、設定過大で振動の原因となります。 

[No:1]  パラメータ名称：速度ループ積分時定数 

《機能》速度ループの積分補償時定数の設定です 

《設定範囲》０～１００００   《初期値》２０ 

《説明》 

積分補償時定数をミリ秒単位で指定します。 

０に設定すると、積分補償は無くなり比例動作（P 動作）となります。 

時定数小さいとが偏差に対しての反応が早くなりますが、振動しやすくなります。 

 

[No:2]  パラメータ名称：速度フィードバックゲイン 

《機能》速度フィードバックゲインの設定です。 

《設定範囲》０～１００００   《初期値》３２ 

《説明》 

速度フィードバックは、サーボサンプリング毎に、エンコーダの位置カウンタ値の微分によって得られ

ますが本パラメータにより速度フィードバック量の調節が可能です。 

設定値大で、サーボ剛性があがりますが、これはトータルゲインを大きくすることとほぼ等価です。 
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通常本パラメータは、初期値のまま使用してください。 

 

[No:3]  パラメータ名称：位置ループゲイン 

《機能》位置ゲイン設定です。 

《設定範囲》０～１００００   《初期値》３２ 

《説明》 

位置ゲインを １／秒の単位で設定します。 

設定値大で、位置偏差から発生する速度指令値が大きくなり、結果として位置剛性が上がります。 

 

[No:4]  パラメータ名称：速度フィードフォーワードゲイン 

《機能》速度フィードフォーワード量の設定です。 

《設定範囲》０～１００   《初期値》０ 

《説明》 

フィードフォーワード量を上げると、位置指令に対する位置偏差を小さくすることができ、高応答な制

御が可能となりますが、システムが不安定になることもある為注意が必要です。単位は％です。 

 

[No:5]  パラメータ名称：比例ゲイン 

《機能》比例ゲインの設定です。 

《設定範囲》０～１００００   《初期値》２ 

《説明》 

設定を大きくすると速度偏差が小さくなりますが、設定過大で発振します。 

 

[No:6]  パラメータ名称：ゲインローゲイン 

《機能》ゲインロー動作時のトータルゲインを設定します。 

《設定範囲》０～１００００   《初期値》２００ 

《説明》 

ゲインロー動作は、外部信号ＧＬＯＷがＯＮの時に選択されます。 

比例補償のみで、積分補償は０となります。 

 

[No:7]  パラメータ名称：微分ゲイン 

《機能》微分補償量の設定です。 

《設定範囲》０～１００００   《初期値》０ 

《説明》 

大きくすると、微分補償量が増え高応答な制御となりますが発振しやすくなります。 

なお、微分時間は、１０×サーボサイクルに固定されており 

微分操作量は、微分値×設定値／１０００となります。 

  

[No:8]  パラメータ名称：積分バッファリミット 

《機能》内部積分バッファの上限値の設定です。 

《設定範囲》０～３２７６７   《初期値》２８６７２ 

《説明》 
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積分バッファのリミット値の設定です。 

リミット値を小さくすることによって、振動を抑制できる場合がありますが、通常は初期値で使用して

ください。 

 

[No:9]  パラメータ名称：速度フィルタゲイン 

《機能》速度誤差のローパスフィルタ時定数の設定です。 

《設定範囲》０～１５   《初期値》１５ 

《説明》 

ローパスフィルタの時定数は、サーボサイクル×設定値となります。 

設定値を大きくすると、高周波が遮断されてスムーズな制御が可能となりますが、振動の原因となりま

す。積分バッファのリミット値の設定です。 

 

パラメータ番号１０～１９ 

パラメータ番号１０～１９は、主にドライバのステータス表示、アラーム表示に関するパラメータです。 

 

[No:10]  パラメータ名称：位置決め完了範囲 

《機能》位置決め完了検出のパルス数の設定です。 

《設定範囲》０～６５５３５   《初期値》４ 

《説明》 

位置偏差が設定値以下（±設定値）となると、位置決め完了信号（／ＩＮＰ信号）がＯＮとなります。 

 

[No:11]  パラメータ名称：位置偏差過大アラーム設定 

《機能》位置偏差過大アラームを発生するパルス数の設定です。 

《設定範囲》０～６５５３５   《初期値》０ 

《説明》 

位置偏差が設定値以上（±設定値）となると、位置偏差過大アラームが発生します。 

（モータ停止） 

本パラメータを０に指定すると、位置偏差過大アラームは発生しません。 

 

[No:12]  パラメータ名称：オーバロードアラーム設定 

《機能》オーバロードアラーム発生時間の設定です。 

《設定範囲》１００～６５５３５   《初期値》１０００ 

《説明》 

最大電流指令が設定時間以上連続すると、オーバロードアラームが発生します。（モータ停止）設定は、

msec 単位です。 

 

[No:13]  パラメータ名称：アナログモニタＣＨＩ要素 

[No:14]  パラメータ名称：アナログモニタＣＨ２要素 

《機能》アナログモニタＣＨ１のモニタ要素の選択です。 

《設定範囲》０～３   《初期値》ＣＨ１：０  ＣＨ２：１ 

《説明》 
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次の４つの要素から選択します。 

  ０：位置偏差  １：指令速度  ２：モータ速度  ３：電流 

 

    [No:15]  パラメータ名称：位置偏差モニタスケール 

《機能》位置偏差モニタの出力スケールの設定です。 

《設定範囲》１～５０００   《初期値》０ 

《説明》 

位置偏差モニタの表示スケールを、１Ｖ当たりのパルス数で指定します。 

たとえば、エンコーダの分解能が、１μで、位置偏差モニタを １Ｖ当たり１０μで表示したい 

場合は、 パルス＝ １０μ ／ １μ ＝ １０ となるので、 １０ を指定します。 

 

 [No:16]  パラメータ名称：速度モニタスケール 

《機能》速度モニタの出力スケールの設定です。 

《設定範囲》１～２０００   《初期値》１００ 

《説明》 

モニタ要素を、指令速度 または モータ速度に指定した時のモニタスケールを指定します。 

速度モニタの表示スケールを、１Ｖ当たりの周波数（ＫＨｚ単位）で指定します。 

たとえば、エンコーダの分解能が、１μで、速度モニタを １Ｖ当たり１０ｍｍ／秒で表示したい場合は、

１０ｍｍ ／ １μ ＝ １００００ となるので、 １０（ＫＨｚ） を指定します。 

 

[No:17]  パラメータ名称：電流モニタスケール（トルク指令） 

《機能》電流モニタの出力スケールの設定です。 

《設定範囲》１～１０００   《初期値》１００(mA/V) 

《説明》 

モニタ要素を、電流に指定した時のモニタスケールを指定します。 

電流モニタの表示スケールを、１Ｖ当たりｍＡ単位で指定します。 

ただし 電流モニタを正確に行うには、パラメータ１８：最大電流 にて ドライバの最大電流出力を設定

する必要があります。 

 

[No:18]  パラメータ名称：最大電流(電流モニタ用) 

《機能》ドライバの最大電流値をｍＡ単位で指定します。 

《設定範囲》１～２５０００   《初期値》２５００ 

《説明》 

このパラメータは弊社出荷時に調整するパラメータです。 

ユーザー様にて変更する必要はございません。 

 

[No:19]  パラメータ名称：危険速度の設定  

《機能》モータの最大速度の設定を行います。 

《設定範囲》１～１５０００   《初期値》５０００ 

《説明》 

単位はｍｍ／ｓｅｃです。モータ速度が設定値を超えると過速度アラームが発生します。 
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パラメータ番号２０～２９ 

パラメータ番号２０～２９は、主に指令パルスおよびエンコーダ設定に関するものです。 

[No:20]  パラメータ名称：指令パルスタイプ 

《機能》指令パルスの形式の選択を行います。 

《設定範囲》０～２   《初期値》０ 

《説明》 

指令パルスの形式は次の通りです。 

０： パルス列、符号信号形式 

１：  ＣＷ，ＣＣＷ信号形式 

２：  ２相（９０度位相差）信号形式 

 

[No:21]  パラメータ名称：移動方向の切り替え 

《機能》モータ動作方向の切り替えを行います。 

《設定範囲》０，１   《初期値》０ 

《説明》 

指令パルスの結線を変えずに、モータの移動方向の変更がおこなえます。 

 

[No:22]  パラメータ名称：電子ギア（分子） 

[No:23]  パラメータ名称：電子ギア（分母） 

《機能》指令パルスの分周、逓倍処理をおこないます。 

《設定範囲》１～１００００   《初期値》１ 

《説明》 

電子ギアは指令パルスに対し、分周または逓倍処理する機能です。 

 

  内部指令周波数＝外部指令周波数×              となります。 

 

[No:24]  パラメータ名称：エンコーダ分解能（上位） 

[No:25]  パラメータ名称：エンコーダ分解能（下位） 

《機能》エンコーダ１パルス当たりの分解能をｎｍ単位で指定します。 

《設定範囲》０～９９９９   《初期値》Ｎｏ２４：０ Ｎｏ２５：１０００ 

《説明》 

エンコーダの分解能を、上位４桁、下位４桁に分けて 設定します。 

下位は千位 以下を、 上位は 万位以上を指定します。 

たとえば、エンコーダ分解能が２０μｍの場合、２０μｍ＝２００００ｎｍ ですから、 

パラメータ２４番には２を、パラメータ２５番には０を指定します。 

エンコーダ分解能が２００ｎｍの場合は、パラメータ２４番には０を２５番には２００を指定します。 

 

電子ギア分母 

電子ギア分子 
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[No:26]  パラメータ名称：磁極長 の設定 

《機能》磁極長を磁石 1枚分の長さを指定します。 

《設定範囲》１～１００   《初期値》３０ 

《説明》 

リニアモータの場合、磁石１枚分の長さをｍｍ単位で指定します。 

回転型の場合は、モータの極数を指定します。 

 

[No:27]  パラメータ名称：モータエンコーダタイプ 

《機能》ポールセンサの有無を指定します。 

《設定範囲》０～６   《初期値》０ 

《説明》 

モータ及びエンコーダのタイプを指定します。 

０： リニアモータでポールセンサなし、電源ＯＮ後最初のサーボオン時に、磁極位置動作を行います。 

１： リニアモータでポールセンサあり。 

２： リニアモータでポールセンサなし、電源ＯＮ後の磁極位置動作を行いません。 

３： １と同じ。 

４： 回転型モータでポールセンサなし、電源ＯＮ後最初のサーボオン時に、磁極位置動作を行います。 

５： 回転型モータでポールセンサあり。 

６： 回転型モータでポールセンサなし、電源ＯＮ後の磁極位置動作を行いません。 

２，３，６の場合、ドライバは電源ＯＮ後、最初のサーボＯＮで、パラメータ２８番の電気角オフセッ

トの値を電気角の初期値として取り込み、以降エンコーダにより転流を行います。 

 

[No:28]  パラメータ名称：電気角オフセット 

《機能》ポールセンサと電気角のオフセットの指定。 

《設定範囲》０～３５９   《初期値》０ 

《説明》 

ポールセンサが有る場合は、ポールセンサと実際に転流するＳＩＮ波との位相差を、角度で指定します。 

ポールセンサが無い場合、パラメータ２７番が２，３，６であれば、本パラメータの値を初期値として

転流を開始します。 

 

[No:29]  パラメータ名称： 端子論理設定 

《機能》ポールセンサまたはリミットセンサの論理設定。 

《設定範囲》０～８  《初期値》０ 

《説明》 

ポールセンサ／リミットセンサ入力の論理を指定します。 

ﾋﾞｯﾄ０：ポールセンサＵ相または正転リミット論理 

ﾋﾞｯﾄ１：ポールセンサＶ相または逆転リミット論理 

ﾋﾞｯﾄ２：ポールセンサＷ相または原点リミット論理 

 ﾋﾞｯﾄ３：リミットセンサ入力を無効（無視する）。 

各ﾋﾞｯﾄとも０のとき、アクティブＬＯＷとなります。 
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パラメータ番号３０～４９ 

パラメータ番号３０～４９は、主に動作モードその他に関するものです。 

[No:30]  パラメータ名称：サーボサイクル 

《機能》サーボサンプリング時間の指定 

《設定範囲》１００～２０００   《初期値》２００ 

《説明》 

位置、速度制御の処理サイクルをμSEC 単位で指定します。 

 

[No:31]  パラメータ名称：電流制御ゲイン 

《機能》電流制御系のゲイン設定 

《設定範囲》１～２０００   《初期値》２５６ 

《説明》 

  設定値過大で、電流制御系が振動をおこします。 

 

[No:32]  パラメータ名称：電流極性 

《機能》ドライバの電流極性の切換 

《設定範囲》０，１   《初期値》０ 

《説明》 

エンコーダや、ポールセンサ等の組み合わせで、電流極性の変更が必要な場合、 

本パラメータにより切り替えます。 

 

[No:33]  パラメータ名称：正転トルクリミット 

《機能》正転時のトルクリミット。 

《設定範囲》０～１００   《初期値》１００ 

《説明》 

  正転時のトルクリミットを％単位で指定します。 

 

[No:34]  パラメータ名称：逆転トルクリミット 

《機能》逆転時のトルクリミット。 

《設定範囲》０～１００   《初期値》１００ 

《説明》 

  逆転時のトルクリミットを％単位で指定します。 

 

[No:35]  パラメータ名称：プログラム動作速度 

《機能》プログラム動作時の 移動速度を指定します。 

《設定範囲》１～１５０００   《初期値》１０００ 

《説明》 

  プログラム運転時の、モータの最高速度を指定します。 

  単位は、ｍｍ／秒です。 

  動作毎の速度は、データテーブル内の、スピードデータによります。 

  スピードデータは、％で指定され、動作速度は、本パラメータに対する比率となります。 
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[No:36]  パラメータ名称：プログラム時加速度 

《機能》プログラム動作時の 加速度を指定します。 

《設定範囲》１～６５５３５   《初期値》２０００ 

《説明》 

  プログラム運転時の、モータの加速度を指定します。 

  単位は、ｍｍ/秒 2です 

  

[No:37]  パラメータ名称：プログラム時減速度 

《機能》プログラム動作時の 減速度を指定します。 

《設定範囲》１～６５５３５   《初期値》２０００ 

《説明》 

  プログラム運転時の、モータの減速度を指定します。 

  単位は、ｍｍ/秒 2です 

 

[No:38]  パラメータ名称：動作モード 

《機能》指令パルスによる動作か、プログラム動作を指定します。 

《設定範囲》０～５   《初期値》０ 

《説明》 

動作モードの指定は以下の通りです。 

０：パルス入力モード 

１：プログラム動作モード１ 

２：プログラム動作モード２ 

３：プログラム動作モード３ 

４：プログラム動作モード４ 

５：プログラム動作モード５ 

  パルス入力モード： 

外部からの、指令パルスにより位置決めを行うモードです。 

  プログラム動作モード１： 

予め、動作プログラムをドライバ内部のメモリに保存し、外部Ｉ／Ｏからのスタート信号により、プ

ログラム動作を開始します。 

コマンドの内、モータ移動に関するもの（ＭＯＶＡ、ＭＯＶＩ命令）は、実行前にプログラムが停止

し、スタート信号により移動を開始します。 

  プログラム動作モード２： 

予め、動作プログラムをドライバ内部のメモリに保存し、外部Ｉ／Ｏからのスタート信号により、プ

ログラム動作を開始します。 

動作モード１の違いは、モータ移動に関するコマンド（ＭＯＶＡ、ＭＯＶＩ命令）も自動的に実行さ

れる点です。 

  プログラム動作モード３，４，５： 

予め、動作プログラムをドライバ内部のメモリに保存し、ＲＳ２３２Ｃからの起動コマンドにより、

プログラム動作を開始します。 
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プログラム動作の詳細については、   を参照してください。 

 

[No:39]  パラメータ名称：原点移動モード  

《機能》プログラム動作における原点移動の方法を選択します。 

《設定範囲》０～６   《初期値》０ 

《説明》 

  原点移動方法は以下の通りです。 

  モード０：原点近傍センサあり、エンコーダＺ信号あり、移動方向は逆転方向。 

  モード１：原点近傍センサあり、エンコーダＺ信号あり、移動方向は正転方向。 

  スタート位置が、原点近傍センサ外の場合、モード０では、逆転方向に、モード１では、 

正転方向に移動し、原点近傍センサにより減速しエンコーダＺ信号の立ち上がりで停止します。 

    スタート位置が、原点近傍センサ内の場合、指定方向と逆に移動し原点近傍センサを抜け 

ると停止し原点近傍センサ外でスタートした場合と同様の動作をおこないます。  

 

逆 転 リ ミ ッ ト  

セ ン サ  

原 点 近 傍 セ ン サ  

ス タ ー ト 位 置 が 原 点 近 傍 セ ン サ 外 の 場 合  

ス タ ー ト 位 置 が 原 点 近 傍 セ ン サ 内 の 場 合  

エ ン コ ー ダ  

Ｚ 信 号  

リ ミ ッ ト エ ラ ー  

ス タ ー ト 位 置 が 原 点 近 傍 セ ン サ 外 で 、 逆 転 リ ミ ッ ト 側 に あ

る 場 合  
 

  モード２：原点近傍センサなし、エンコーダＺ信号あり、移動方向は逆転方向。 

  モード３：原点近傍センサなし、エンコーダＺ信号あり、移動方向は正転方向。 

オーバランリミットセンサ及びエンコーダＺ相信号による原点出し運転で、スタート時の位置が、リ

ミットセンサ外の時は、モード２では、逆転方向に、モード３では正転方向に移動し、リミットセン

サを検知すると減速停止し反対方向に移動します。 

逆転リミットスイッチをぬけると減速し、最低速にてエンコーダＺ相信号の上がりエッジを検知する

と停止します。 

リミットセンサ内でスタートした場合は、モード２では正転方向に、モード３では逆転 

方向に移動し、リミットセンサをぬけると減速し最低速にてエンコーダＺ相信号の上がりエッジを検

出すると停止します。 
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逆転リミットセンサ 
エンコーダＺ相信号 

スタート位置がリミットセンサ外の場合 

スタート位置がリミットセンサ内の場合 

 

 

モード４：原点近傍センサあり、エンコーダＺ信号なし、移動方向は逆転方向。 

  モード５：原点近傍センサあり、エンコーダＺ信号なし、移動方向は正転方向。 

原点近傍センサのみ使用した原点移動運転です。 

スタート時の位置が、原点近傍センサ外の場合、モード４では逆転方向に、モード５では正転方向に

移動し、原点近傍センサを検知すると減速し最低速となり、原点近傍センサをぬけたところが原点と

なります。 

スタート時の位置が、原点近傍センサ内の場合、モード４では正転方向に、モード５では逆転方向に

移動し、原点近傍センサをぬけると減速停止します。 

停止後は原点近傍センサ外でスタートした場合と同様の動作をおこないます。 

逆転リミットセンサ 

スタート位置が原点近傍センサ外の場合 

スタート位置が原点近傍センサ内の場合 

原点近傍センサ 

 

 

 

  モード６：エンコーダＺ相信号のみ使用、移動方向は逆転方向。 

エンコーダＺ相信号のみを使用した原点移動運転です。 

スタート位置がＺ相信号ＯＦＦである場合、逆転方向へ移動しＺ相信号の上がりエッジを検出すると

減速停止します。 

３００ミリ秒の停止時間後正転方向へ移動しエンコーダＺ相信号の下りエッジを検出したところを原

点とします。 

スタート位置がＺ相信号ＯＮである場合は、正転方向へ移動しエンコーダＺ相信号の下りエッジを検

出したところを原点とします。 
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[No:40]  パラメータ名称：原点移動速度  

《機能》プログラム動作原点移動速度を指定します。 

《設定範囲》１～１５０００   《初期値》５０ 

《説明》 

  原点移動時の速度を、ｍｍ／秒単位で指定します。 

 

[No:41]  パラメータ名称：正転側ソフトウェアリミット上位  

[No:42]  パラメータ名称：正転側ソフトウェアリミット下位  

《機能》 正転側のソフトウェアリミットの指定します。 

《設定範囲》０～６５５３５    

《初期値》２，１４７，４８３，６４７ 

N0.41：３２７６７、No.42：６５５３５ 

《説明》 

本パラメータの設定は、エンコーダカウント数で行ってください。 

設定値を、上位ワード、下位ワードを、それぞれNo.41、No.42に設定してください。 

上位ワードは、設定値を６５５３６で割った商、下位ワードは、設定値を６５５３６で割った余りとな

ります。 

 

[No:43]  パラメータ名称：逆転側ソフトウェアリミット上位  

[No:44]  パラメータ名称：逆転側ソフトウェアリミット下位  

《機能》 逆転側のソフトウェアリミットの指定します。 

《設定範囲》０～６５５３５    

《初期値》―２，１４７，４８３，６４８ 

No.43：３２７６８、No.44：０ 

《説明》 

本パラメータの設定は、エンコーダカウント数で行ってください。 

設定値を、上位ワード、下位ワードを、それぞれNo.43、No.44に設定してください。 

上位ワードは、設定値を６５５３６で割った商、下位ワードは、設定値を６５５３６で割った余りとな

ります。 

Ｚ相信号 

スタート位置がＺ相信号ＯＮの場合 

スタート位置がＺ相信号ＯＦＦの場合 
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[No:45]  パラメータ名称：ドライバ番号  

《機能》 ドライバ番号を指定します。 

《設定範囲》０～１５   《初期値》０ 

《説明》 

一台のホストに、本ドライバを複数接続する場合の、ドライバの識別に使用されるパラメータです。 

通信方法については、“３－５ 複数ドライバとの通信”を参照してください。 

 

[No:46]  パラメータ名称：モータトルク定数  

《機能》 モータトルク定数の設定 

《設定範囲》０～６５５３５   《初期値》８８０ 

《説明》 

モータのトルク定数を、０．１N/A単位にて指定します。 

 

[No:47]  パラメータ名称：イナーシャ想定定数  

《機能》 モータトルク定数 

《設定範囲》０～６５５３５   《初期値》１６００ 

《説明》 

イナーシャ計算用定数です。 

この値は、モータによって異なります。 

無負荷にて、オートチューニングを行った場合の、No.61のパラメータの値を本パラメータにセットして

ください。 

本パラメータの数値が大きいとき、オートチューニングの結果は、低ゲインに、小さいと高ゲインにな

ります。 

 

[No:48]  パラメータ名称：計測時間  

《機能》 オートチューニング計測時間 

《設定範囲》５０～３００   《初期値》１００ 

《説明》 

オートチューニング実行時の、定トルク出力時間（ミリ秒単位）を指定します。 

通常は、１００～２００（ミリ秒）を指定してください。 

現バージョンのオートチューニングでは、位置の管理をしていません。 

その為、短いストロークのシステムでは、オートチューニングによりメカエンドに接触することもあり

ますので、本パラメータを小さい値にセットして、オートチューニングを開始してください。 

 

パラメータ番号５０～６３ 

パラメータ番号５０～６２は、主にアラーム表示関係のパラメータです。 

 

 [No:50]  パラメータ名称：プログラム動作およびリミットのアラーム内容  

《機能》プログラム動作実行中のアラームと リミットアラームを表示します。 

《設定範囲》不可   《初期値》０ 
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《説明》 

アラーム内容は次の通りです。 

7 6 5 4 3 2 1 0 

正転リミット 

逆転リミット 

プログラムエラー 

ＭＳＢ ＬＳＢ 

［正転リミット］ 

  パラメータ２７を、ポールセンサなしに設定した場合に、正転リミットを検知すると 

  本アラームが発生します。 

  なお リミットの論理はパラメータ２９によります。 

［逆転リミット］ 

  パラメータ２７を、ポールセンサなしに設定した場合に、逆転リミットを検知すると 

  本アラームが発生します。 

  なお リミットの論理はパラメータ２９によります。 

［プログラムエラー］ 

  プログラム実行時に発生するアラームですが、現バージョンでは未定義です。 

 

 [No:51]  パラメータ名称：現在のアラーム  

《機能》現在発生しているアラームを表示します。 

《設定範囲》不可   《初期値》０ 

《説明》 

アラーム表示内容は次の通りです。 

 

15 14 13 12 11 10 

 

9 8 

 12V電源低下 

過電圧 

通信異常 

ＭＳＢ ＬＳＢ 

7 6 5 4 3 2 1 0 

オーバロード 

エンコーダエラー 

オーバヒート 

ＣＰＵ異常 

過速度 

過電流 

偏差過大 

ＭＳＢ ＬＳＢ 

予備 

    ０～７ﾋﾞｯﾄのアラームは パラメータ４１の説明を参照してください。 

  ［１２Ｖ電源低下］ 
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  制御電源電圧低下アラームです。 

  本アラーム発生時は、ドライバは出力を一時的にＯＦＦしますが、電源電圧が復帰すると 

  出力もＯＮとなります。 

  本アラームが発生しても外部アラーム出力はＯＦＦのままです。 

  ［過電圧］ 

  主回路過電圧アラームです。 

  本アラーム発生時は、ドライバは出力を一時的にＯＦＦしますが、電源電圧が正常となる 

と出力もＯＮとなります。 

  本アラームが発生しても外部アラーム出力はＯＦＦのままです。 

  ［通信異常］ 

  ＲＳ２３２Ｃ通信異常時のアラームです。 

  本アラームは、ドライバ出力に影響しません。 

  また、通信が正常となれば自動的にアラーム表示も消えます。 

  本アラームが発生しても外部アラーム出力はＯＦＦのままです。 

 

 [No:52]  パラメータ名称：ドライバステータス  

《機能》現在のドライバの状態表示。 

《設定範囲》不可   《初期値》０ 

《説明》 

ドライバ状態は次の通りです。 

０：サーボＯＦＦ状態 

１：サーボＯＮ状態 

２：サーボＯＦＦ状態 

４：アラーム状態、サーボＯＦＦ 

８：リミットアラーム状態、サーボＯＮ 

１６：磁極位置検出中 

また、ドライバの状況に応じて以下のビットが１となります。 

ビット５：ゲインロー時 １   ビット６：ダイナミックブレーキ時 １ 

ビット７：プログラム実行時 １   ビット８：内部指令にてモータ動作時 １ 

ビット９：内部移動動作待ち状態時 １  ビット１０： インポジション時 １ 

 

 [No:53]  パラメータ名称：前回のアラーム内容  

《機能》 アラーム内容の表示 

《設定範囲》不可   《初期値》０ 
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7 6 5 4 3 2 1 0 

オーバロード 

エンコーダエラー 

オーバヒート 

ＣＰＵ異常 

過速度 

過電流 

偏差過大 

ＭＳＢ ＬＳＢ 

予備 
 

《説明》 

アラームの内容は、次の通りです。 

［オーバロード］ 

  過負荷アラームです。 

  パラメータ１２で指定された時間以上 最大電流を出力すると、本アラームが発生します。 

［エンコーダエラー］ 

  エンコーダ断線時に本アラームが発生します。 

［オーバヒート］ 

  ドライバの放熱部の温度が規定値を超えると、本アラームが発生します。 

［ＣＰＵ異常］ 

  ドライバ内部の不揮発性メモリの異常や、ＣＰＵ異常時に本アラームが発生します。 

［過速度］ 

 パラメータ３２で指定された速度以上が検出されると、本アラームが発生します。 

［過電流］ 

 過大電流を検知すると、本アラームが発生します。 

［偏差過大］ 

 位置偏差がパラメータ１１で指定された値以上になると、本アラームが発生します。 

[No:54]  パラメータ名称：２回前のアラーム内容  

[No:55]  パラメータ名称：３回前のアラーム内容  

[No:56]  パラメータ名称：４回前のアラーム内容  

[No:57]  パラメータ名称：５回前のアラーム内容  

機能等 パラメータ５３と同様です。 

 

[No:58]  パラメータ名称：速度サンプリングおよび磁極検知設定 

《機能》 速度サンプリング周期と磁極検知用設定 

《設定範囲》０～７６７   《初期値》０ 

《説明》 
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8～ 9 1～ 7 0 

低トルクモード 

磁極検知 

インターバル時間 

速度サンプリング 

周期 

ＭＳＢ ＬＳＢ 

 

  磁極検知動作設定。 

  対象負荷の電流定格が小さめであったり、負荷イナーシャが大きく、摩擦があまりない 

  システムでは、磁極検知ができないことがあります。 

  その場合は、以下のビットの設定を変更してください。 

  ビット０：  対象負荷の電流定格が小さめの場合は、本ビットを１にする。 

ビット１～７： イナーシャが大きく、摩擦が小さい場合、磁極検知時のブレーキ時間を 

  長く取るために、ビット１～７の値を大きくする。 

 

速度サンプリング周期設定。 

速度サンプリング周期の指定を下表の通りに行うことができます。 

標準では、４ミリ秒サンプリングですが、エンコーダの分解能が細かい場合や、 

高応答が求められる場合は、本設定にて ２ミリ秒または１ミリ秒の速度サンプリング周期 

を指定してください。 

ビット９ ビット８ 設定 

０ ０ サンプリング周期４ミリ秒 

０ １ サンプリング周期２ミリ秒 

１ ０ サンプリング周期１ミリ秒 

 

[No:59]  パラメータ名称：電流フィードバックゲイン  

《機能》 電流フィードバックのゲインの設定 

《設定範囲》０～２５６   《初期値》２５６ 

《説明》 

電流フィードバック量の調整を行います。 

小さくすると、電流フィードバック量が圧縮され、電流操作量が増えます。 

 

[No:60]  パラメータ名称：転流周期の設定上位  

[No:61]  パラメータ名称：転流周期の設定下位  

《機能》 エンコーダ換算での転流周期設定。 

《設定範囲》０～６５５３５  《初期値》２５６ 

《説明》 

転流周期をエンコーダパルス数で設定します。 

設定値の上位ワード、下位ワードを、それぞれNo.60、No.61に設定してください。上位ワードは、設定

値を６５５３６で割った商、下位ワードは、設定値を６５５３６で割った余りとなります 
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[No:62]  パラメータ名称：内部イナーシャ計算値  

《機能》 内部イナーシャ計算値の表示 

《設定範囲》不可   《初期値》０ 

《説明》 

パラメータ４６，４７参照。 

 

[No:63]  パラメータ名称：電気角表示  

《機能》 現在の電気角の表示 

《設定範囲》不可   《初期値》０ 

《説明》 

現在の電気角を０～３６０度で表示します。
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【２】パラメータ操作 
２－１ パラメータエディタ ＳＴＴＥＲＭ 

パラメータの編集は、付属のソフトウェアで行えます。 

１）ソフトウェアの起動 

付属のＣＤのＴＥＲＭフォルダ内のＳｅｔｕｐ．ｅｘｅ にて、プログラムをイントール後、 

スタート＞プログラム＞ＳＴＴＥＲＭ＞ＳＴＴＥＲＭ．ＥＸＥ を選択し実行してください。 

起動画面が現れます。 

 

     

① メニューバー 

  Ｆｉｌｅ：パラメータのファイルへの保存や、ファイルからの読み込みます。 

  Ｄｒｉｖｅｒ：操作するドライバの選択を行います。 

  Ｃｏｍｐｏｒｔ：通信ポートの選択を行います。 

  ＡｕｔｏＴｕｎｉｎｇ：オートチューニングボタンの有効/無効の切換を行います。 

  Ｔｏｏｌｓ：簡易コントローラ、コマンドエディタの起動を行います。 

  Ａｂｏｕｔ：バージョンを表示します。 

② ページ選択 

  パラメータ表示･設定ページの選択。 

③ パラメータ入力ＢＯＸ 

  パラメータ内容編集用ＢＯＸ。 

④ パラメータ説明 

  マウスのポインタが、パラメータ入力ボックスにあるときに、パラメータの内容が表示    

されます。 

⑤ パラメータ転送ボタン 

現在のページのパラメータ値をドライバに転送します。 

⑥ パラメータ保存ボタン 

⑤パラメータ転送 
ボタン 

⑦終了ボタン 

⑨サーボＯＮ表示 
操作 

⑩アラーム表示操作 

⑥パラメータ保存 
ボタン 

⑪プログラム 
開始/停止ボタン 

 
①メニューバー 

⑫オートチューニング 
 開始ボタン 

②ページ選択 

③パラメータ入力ＢＯ

④パラメータ説明 

⑧座標表示 
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現在のパラメータ値を、ドライバの不揮発性メモリに保存します。 

⑦ 終了ボタン 

プログラムを終了します。 

⑧ 座標表示 

指令位置と、モータ位置をエンコーダパルス換算で表示します。 

⑨ サーボＯＮ表示操作ボタン 

サーボＯＮ／ＯＦＦの操作と、状態表示を行います。 

⑩ アラーム表示操作ボタン 

アラーム発生時は、色がピンクに変わります。 

アラーム発生時に本ボタンをクリックすると、アラームがクリアされます。 

⑪ プログラム開始/停止ボタン 

プログラム動作モード３の時に、プログラム動作の開始および停止させます。 

⑫ オートチューニング開始ボタン 

メニューバーの、Ａｕｔｏｔｕｎｉｎｇメニューにて、オートチューニングを有効にした後、 

本ボタンで、オートチューニングを開始します。 

２）パラメータの編集 

パラメータ編集は、ページ選択タブにて、編集したいパラメータのあるページを選択し、パラメータの

設定ボックスの値を、書き換えた後、パラメータ転送ボタンを押すことで行われます。 

注意 パラメータ入力ＢＯＸを書き換えただけでは、ドライバにパラメータ値は転送されません。 

３）パラメータの保存 

パラメータ編集後、ドライバの不揮発性メモリに、現在のパラメータ値を保存します。 

パラメータの保存は、サーボＯＦＦ状態でのみ可能です。 

４）パラメータのファイルへの保存 

現在のパラメータ内容のファイルへの保

存および、ファイルからのロードは、メ

ニューバーのＦｉｌｅを選択し、Ｓａｖ

ｅにて保存、Ｌｏａｄにてロードが可能

です。 

注意 ファイルからのパラメータロードは、自動的にパラメータをドライバの不揮発性メモリに保存し

ません。 

５）ドライバ選択 

ＰＣに複数のドライバが接続されている場合

に、本ソフトウェアにてコントロールするドラ

イバ番号を選択します。 

変更後は、本ソフトウェアを終了し再起動時に

有効になります。 

６）ＲＳ２３２Ｃポート選択 

ＲＳ２３２Ｃポートの変更は、メニューバーの

Ｃｏｍｐｏｒｔメニュで可能です。ポート変更

後は、本ソフトウェアを終了し再起動してくだ

さい。 
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７）オートチューニングボタン有効無効の選択 

ＡｕｔｏＴｕｎｉｎｇメニューにて、

オートチューニングボタンの有効/無

効を選択します。 

 

 

注意 オートチューニングはサーボＯＮ状態であれば、指令の有無に関わらず実行されます。 

オートチューニング時には、正逆方向に定トルク（最大出力の３０％）を計測時間の間出力します。（４往復

動作します） 

計測時間は、パラメータ４８番にて、５０ミリ秒から指定可能です。 

定トルク動作のため、移動距離は負荷状況で変わりますので注意が必要です。 

 

８）他のソフトウェアの起動 

本ドライバ付属の、簡易コントローラ“ＳＴＣＯＮ．ＥＸＥ”や、コマンドエディタ 

“ＣＭＤＥＤ．ＥＸＥ”をＴｏｏｌｓメニューから起動することができます。 

“Ｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ”メニューで簡易コントローラが、“Ｃｏｍｍａｎｄ Ｅｄｉｔｏｒ”メニュ

ーでコマンドエディタ“ＣＭＤＥＤ．ＥＸＥ”が起動します。 

ＳＴＣＯＮ．ＥＸＥおよびＣＭＤＥＤ．ＥＸＥ動作時は、本ソフトウェアを操作することは、できませ

ん。 
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【３】プログラム動作 
３－１ 概要 

  本ドライバは、パルス指令による位置決めのほかに、簡単なコマンドを用いた、プログラム動作が可能で 

す。 

 プログラムエリアは、コード部とデータ部に別れています。 

１）コード部 

最大ステップ数は、３５ステップで、移動命令、ジャンプ命令等 計９つのコマンドが使用できます。 

２）データ部 

最大データ数は、１６データで、１つのデータに 速度情報、位置情報が格納されます。 

下表のように、１つのデータＮＯに、速度と位置が格納されます。 

速度は、１～１００で指定され、実際の移動速度は、パラメータＮｏ３５で指定された速度に対するパ

ーセンテージとなります。 

たとえば、下表のデータ０は速度が１０ですから、もしパラメータＮｏ３５が１０００ｍｍ／秒の場合

は、実際の移動速度は、１０００の１０％で、 １００ｍｍ／秒 となります。 

位置データは、３バイト（－８３８８６０８～８３８８６０７）で指定します。 

位置データが、絶対座標を示すか、相対座標を示すかは、コマンドによります。 

位置･速度 

速度 位置 データＮＯ 

１ ２ ３ ４ 

０ １０ １００００ 

１ ２０ １０００００ 

３ １００ ０ 

４ ５０ －１０００ 

５ １０ －２０００ 

加速度、減速度については、パラメータＮｏ３６，３７で指定された値となります。 

３）プログラム動作モード 

プログラム動作には、３つの動作モードがあり、パラメータＮｏ３８により指定されます。 

［プログラム動作モード１］ 

外部Ｉ／Ｏからのスタート信号により、プログラム動作を開始します。 

コマンドの内、モータ移動に関するもの（ＭＯＶＡ、ＭＯＶＩ命令）は、実行前にプログラムが

停止し、スタート信号により移動を開始します。 

［プログラム動作モード２］ 

外部Ｉ／Ｏからのスタート信号により、プログラム動作を開始します。 

動作モード１の違いは、モータ移動に関するコマンド（ＭＯＶＡ、ＭＯＶＩ命令）も自動的に実

行される点です。 

［プログラム動作モード３］ 

ＲＳ２３２Ｃからの起動コマンドにより、プログラム動作を開始します。 

［プログラム動作モード４］ 

ＲＳ２３２Ｃからの起動コマンドにより、プログラム動作を開始します。 

移動命令（ＭＯＶＡ，ＭＯＶＩ命令等）の起動前に、ステータスの送信を行います。 
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［プログラム動作モード５］ 

ＲＳ２３２Ｃからの起動コマンドにより、プログラム動作を開始します。 

移動命令（ＭＯＶＡ，ＭＯＶＩ命令等）の起動前と位置決め完了時に、ステータスの送信を行い

ます。 

３－２ コマンド 

コード部に格納される、プログラムコマンドは次の９つです。 

１）ＭＯＶＡ命令 

 フォーマット：  ＭＯＶＡ データＮＯ 

 機能： 

    指定したデータＮＯの 位置を目標座標として移動します。 

    移動スピードは、データＮＯのスピードデータです。  

２）ＭＯＶＩ命令 

 フォーマット：  ＭＯＶＩ データＮＯ 

 機能： 

    指定したデータＮＯの 位置分を相対移動します。 

    移動スピードは、データＮＯのスピードデータです。 

３）ＪＭＰ命令 

 フォーマット：  ＪＭＰ アドレス 

 機能： 

    指定したアドレスにジャンプします。 

    アドレスの範囲は、０～３４です。 

４）ＲＥＰＥＡＴ命令 

 フォーマット：  ＲＥＰＥＡＴ 回数 

 機能： 

    指定した回数分 本命令の次の命令からＲＥＰＥＡＴＥＮＤ命令までを繰り返し実行 

します。例えば、以下のプログラムでは、 “ＭＯＶＩ ０”～ “ＲＥＰＥＡＴＥＮＤ” 

までを、１０回繰り返します。 

   REPEAT  10 
        MOVI  0 

 WAIT  10 
  MOVI  1 
  WAIT  20 
     REPEATEND 

５）ＲＥＰＥＡＴＥＮＤ命令 

 フォーマット：  ＲＥＰＥＡＴＥＮＤ  

 機能： 

    ＲＥＰＥＡＴ命令と共に使用され、繰り返しの終わりを示します。 

６）ＷＡＩＴ命令 

 フォーマット：  ＷＡＩＴ 時間  

 機能： 

    指定した時間だけ 待ちます。 

    時間の単位は、１０ｍｓｅｃ、設定範囲は、１～４０９５です。 
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７）ＥＮＤ命令 

 フォーマット：  ＥＮＤ  

 機能： 

    プログラムの終了です。 

    本命令を実行で、プログラム動作を終了します。 

    ただし、ステップ３４を超えて実行しようとすると、プログラムは自動的に終了します。 

８）ＨＯＭＥ命令 

 フォーマット：  ＨＯＭＥ  

 機能： 

    原点移動命令です 

    原点移動方法は、パラメータＮｏ３９ によります。 

９）ＳＴＡＴ命令 

 フォーマット：  ＳＴＡＴ 番号 

 機能： 

   ＲＳ２３２Ｃ通信にて、指定された番号を送信します。 

１０）ＮＯＰ命令 

 フォーマット：  ＮＯＰ  

 機能： 

    何もしない命令です。 

 

３－３ プログラム動作の実行およびタイミングチャート 

プログラム動作の開始方法は、次の通りです。 

１）プログラム動作モード１ 

   ＥＸＴＩピンがＯＮ（ＬＯＷ）の状態で、ＡＵＴＯ－ＳＴピンをＯＮ（ＬＯＷ）にする 

ことで、プログラムが開始されます。 

 また、移動命令（ＭＯＶＡ，ＭＯＶＩ，ＨＯＭＥ）の場合は、実行前にＥＸＴＩピンが、ＯＮ（ＬＯ

Ｗ）になり、ＡＵＴＯ－ＳＴピンが再度ＯＮになることで 移動命令を開始します。 

 プログラムの非常停止は、ＳＶＯＮピンをＯＦＦ（サーボオフ）または、ＲＳ２３２Ｃポートから、

プログラムストップコマンド（プログラム動作モード３参照）を送ってください。 

EX T I  

A U T O - S T  

ﾌ ﾟ ﾛ ｸ ﾞ ﾗ ﾑ ｽ ﾀ ｰ ﾄ  

ｽ ﾀ ｰ ﾄ R E A D Y  
移 動 命 令 R E A D Y  

移 動 命 令 ｽﾀ ｰ ﾄ  
移 動 命 令 ｽﾀ ｰ ﾄ  

ﾌ ﾟ ﾛ ｸ ﾞ ﾗ ﾑ終 了  
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２）プログラム動作モード２ 

ＥＸＴＩピンがＯＮ（ＬＯＷ）の状態で、ＡＵＴＯ－ＳＴピンをＯＮ（ＬＯＷ）にすることで、プロ

グラムが開始されます。 

また、移動命令（ＭＯＶＡ，ＭＯＶＩ，ＨＯＭＥ）の場合も、ＥＸＴＩピンは変化しません。 

プログラムの非常停止は、ＳＶＯＮピンをＯＦＦ（サーボオフ）または、ＲＳ２３２Ｃポートから、

プログラムストップコマンド（プログラム動作モード３参照）を送ってください。 

E X T I  

A U T O - S T  

ﾌ ﾟ ﾛ ｸ ﾞ ﾗ ﾑ ｽ ﾀ ｰ ﾄ  

ｽ ﾀ ｰ ﾄ R E A D Y  
ﾌ ﾟ ﾛ ｸ ﾞ ﾗ ﾑ終 了  

 

３）プログラム動作モード３ 

このモードでは、プログラムの開始は、ＲＳ２３２Ｃ通信によって行われます。 

ＲＳ２３２Ｃコマンドは、次の通りです 

 プログラムスタート：“＄Ｇ”↓ 

 プログラムストップ：“＄Ｑ”↓ 

 ステータスリード： “＄Ｘ”↓ 

      ステータスリードを送ると、ドライバの状態を確認できます。 

     ‘Ｒ’：プログラム実行可能状態 

     ‘Ｂ’：プログラム実行中 

     ‘Ｆ’：プログラム終了 

     ‘Ｅ’：アラーム停止 

       ‘Ｍ’：移動命令実行中 

 プログラムストップ、ステータスリードコマンドについては、すべてのモードで実行可能です。 

B U S Y / R D Y  

$ X  コ マ ン ド  

の 結 果  

ｽ ﾀ ｰ ﾄ R E A D Y  
ﾌ ﾟ ﾛ ｸ ﾞ ﾗ ﾑ終 了  

Ｂ  Ｒ  Ｂ  O R  Ｍ  Ｆ  Ｒ  

$ G  コ マ ン ド 送 信  
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 ４）プログラム動作モード４ 

 このモードは、モード３と同様にプログラムの開始は、ＲＳ２３２Ｃ通信によって行われます。 

 モード３と異なる点は、移動命令（ＭＯＶＡ，ＭＯＶＩ，ＨＯＭＥ）の起動前に、ホストに‘Ｗ’を

自動送信し、移動開始命令を受け取り後、移動を開始します。 

 ＲＳ２３２Ｃコマンドは、次の通りです 

 プログラムスタート：“＄Ｇ”↓ 

 プログラムストップ：“＄Ｑ”↓ 

 移動開始      ：“＄Ｂ”↓ 

 ステータスリード： “＄Ｘ”↓ 

 ドライバからの自動送信ステータスは、 

 移動開始待ち  ：‘Ｗ’↓ 

 下図の様に、移動命令開始時にホストに対し、移動スタート待ちを示すステータス‘Ｗ’を送り、 

ホストからの移動開始命令により、命令を実行します。 

H O S T  

D R I V E R  
$ G  プ ロ グ ラ ム ス タ ー ト  

プ ロ グ ラ ム 開 始  

移 動 命 令  

Ｗ  ス タ ー ト 待 ち  

$ B  移 動 ス タ ー ト  

そ の 他 の 命 令  

移 動 命 令  

そ の 他 の 命 令  

Ｗ  ス タ ー ト 待 ち  

$ B  移 動 ス タ ー ト  

 

 ５）プログラム動作モード５ 

このモードは、モード３、４と同様にプログラムの開始は、ＲＳ２３２Ｃ通信によって行われます。 

モード４と異なる点は、移動命令（ＭＯＶＡ，ＭＯＶＩ，ＨＯＭＥ）の移動前及びに移動後にホスト

にステータスを自動送信します。 

ＲＳ２３２Ｃコマンドは、次の通りです 

 プログラムスタート ：“＄Ｇ”↓ 

 プログラムストップ ：“＄Ｑ”↓ 

 移動開始       ：“＄Ｂ”↓ 

 ステータスリード  ：“＄Ｘ”↓ 

ドライバからの自動送信ステータスは、 

 移動開始待ち  ：‘Ｗ’↓ 

 位置決め完了  ：‘Ｉ’↓ 

下図の様に、移動命令開始時にホストに対し、移動スタート待ちを示すステータス‘Ｗ’を送り、 

ホストからの移動開始命令により、命令を実行します。 

また位置決め完了時は、‘Ｉ’がホストに送られます。 
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H O S T  

D R I V E R  
$ G  プ ロ グ ラ ム ス タ ー ト  

プ ロ グ ラ ム 開 始  

移 動 命 令  

Ｗ  ス タ ー ト 待 ち  

$ B  移 動 ス タ ー ト  

そ の 他 の 命 令  

移 動 命 令  
Ｗ  ス タ ー ト 待 ち  

$ B  移 動 ス タ ー ト  

I  位 置 決 め 完 了  

I  位 置 決 め 完 了  
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３－４ プログラムの転送、書き込み 

  プログラムの作成、および書き込みは、付属のコマンドエディタソフト にて行います。 

１）ソフトウェアの起動 

ＳＴＴＥＲＭ．ＥＸＥのメニューバーにあるＴｏｏｌｓメニューから、Ｃｏｍｍａｎｄ Ｅｄｉｔｏｒを選択

し起動してください。 

起動画面が現れます。 

２）プログラムの作成 

プログラムの作成は、“Ｐｒｏｇｒａｍ”の表示のあるボックス内の、プログラムをダブルクリック、または 

ＥＮＴＥＲキーを押しますと、下図のＣＯＭＭＡＤ入力ＷＩＮＤＯＷが現れますので、 

コマンド、パラメータ、プログラムアドレスを入力します。 

コマンドは、ボックス横のプルダウンマークをクリックして、選択してください。 

パラメータのないコマンド（ＨＯＭＥ、ＥＮＤ等）の場合も、パラメータボックスには、なんらかの数値を

入力してください。（動作に無関係です） 

プルダウンマーク 

コマンド入力用ボックス 

パラメータ入力ボックス 

プログラムアドレス入力用

ボックス 

ここをクリック 
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コマンド、パラメータ値、プログラムアドレスを入力後、ＯＫボタンをクリックすると、コマンドが入力さ

れます。 

 

尚、プログラム行の削除は、ＤＥＬキー、プログラム行の挿入は、ＩＮＳキーで可能です。 

 

３）データの作成 

データの作成も、プログラムと同様に、“Ｄａｔａ”表示のあるボックスの既存データをクリック 

または、ＥＮＴＥＲキーを押します。 

下図のＷＩＮＤＯＷが現れますので、登録する、パルス、速度、データＮＯを入力します。 

 

ＯＫボタンをクリックすると、データが登録されます。 

 

 

パルス入力ボックス 

速度入力ボックス 

データＮｏ入力ボックス 
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４）プログラム、データの転送と不揮発性メモリへの保存 

１）  

プログラム、データの転送は、ＳＥＮＤボタンをクリックしてください。 

転送が完了すると、下図の正常終了ウィンドウが表示されます。 

            

ドライバの不揮発性メモリへの保存は、ＳＡＶＥボタンをクリックしてください。 

保存が完了すると、転送と同様に、上図のウインドウが表示されます。 

転送、保存が正常に行われなかった場合は、以下のウィンドウが表示されます。 

            

 

５）プログラムのファイルへの保存とファイルからの読み込み 

プログラムのファイルへの保存は、メニューバーのＦｉｌｅメニューのＳａｖｅを選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

ファイル名を入力し、保存ボタンでプログラ

ム、データをファイルに保存します。 

 

転送ボタン 

不揮発性メモリ 

登録ボタン 
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プログラムのファイルからの読み込みも、ＦｉｌｅメニューのＬｏａｄを選択し、以下のウインドウから、

読み込むファイルを選択して、開くボタンを

クリックします。 

         

 

 

 

 

６）通信ポートの選択 

ＰＣ（パーソナルコンピュータ）の、通信ポート番

号変更は、メニューバーのＳｅｔｔｉｎｇメニュー

で変更します。 

通信ポートは、ＣＯＭ１～ＣＯＭ４まで選択可能で

す。 

 

７）操作ドライバの選択 

ＰＣに複数のドライバが接続されている場合に、本

ソフトウェアにてコントロールするドライバ番号

を選択します。変更後は、本ソフトウェアを終了し

再起動時に有効になります。 

 

８）不揮発性メモリサイズの選択 

オプションにて、ドライバの不揮発性メモリサイズが４Ｋの時は、Ｅ２ＲＯＭＴＹＰＥメニュー 

で、４Ｋを選択してください。 

プログラムは１００ステップ、データは４７ポイントまで可能となります。 

（標準では、プログラム３５ステップ、データ１６ポイント） 

 

注意 通信ポート、ドライバ選択は、ＳＴＴＥＲＭ．ＥＸＥと同じレジストリに保存されるため、 

本ソフトを単独で起動した時のみ有効です。 
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【４】通信コマンド 
本ドライバには、いくつかの通信コマンドがあり、モータの動作やパラメータの読み書き等を 

ＲＳ２３２Ｃ通信を通して行うことが可能です。 

４－１ 通信コマンド一覧 
ｺﾏﾝﾄﾞ 用途 説明 

― パラメータ読み出し パラメータ番号とリターンコードを送信すると、ドライバよりパラ

メータの内容が転送されます。 

― パラメータ書き込み パラメータ番号＝書き込みデータとリターンコードを送信すると、 

パラメータの内容が書き換わります。 

＄Z パラメータの初期化 不揮発性メモリに保存されているパラメータの内容を初期化しま

す。 

＄S パラメータの保存 現在のパラメータ値を、不揮発性メモリに保存します。 

＄D コードの保存 プログラムエリアのコードを不揮発性メモリに保存します。 

＄d データの保存 プログラムエリアのデータを不揮発性メモリに保存します。 

＄U 保存プログラムロード 不揮発性メモリ内から、プログラムエリアのコード部に保存コード

を読み込みます。 

＄u 保存データロード 不揮発性メモリ内から、プログラムエリアのデータ部に保存データ

を読み込みます。 

＄N プログラムポインタ ダウンロードするプログラムコードのアドレスを指定します。 

＄n データポインタ ダウンロードするデータのアドレスを指定します。 

＄M プログラムダウンロード ホストから、ドライバにプログラムコードを１行転送します。 

＄m データダウンロード ホストから、ドライバにデータを１行転送します。 

＄K プログラムリスト プログラムエリア内のプログラムコードを表示します。 

＄k データリスト プログラムエリア内のデータを表示します。 

＄G プログラムの実行 プログラムモード３，４，５の時に、プログラムを開始します。 

＄Q プログラムの停止 プログラム及び、PTP 動作を停止させます。 

＄X プログラムステータス 現在のドライバのステータスを読み出します。 

＄g BEGIN 起動待ちの軸を起動します。 

＄W WAIT 移動命令命令転送前に、発行すると BEGIN 命令を受け付けるまで 

移動を開始しない。 

＄J JOG 動作可 ドライバをジョグモードに指定します。 

引数にてジョグ速度を％にて指定します。 

本命令実行後、‘＋’、‘－’、‘＊’にて、ジョグ動作を行うことがで

きます。 

＄j JOG 動作不可 ドライバのジョグモードを解除します。 

＄A PTP 絶対 指定された速度で、指定された位置に移動します。 

＄I PTP 相対 指定された速度で、指定パルス分移動します。 

＄P インデックス 絶対 指定したデータ番号のパルス数及び速度で、絶対位置決めを行いま

す。 

＄p インデックス 相対 指定したデータ番号のパルス数及び速度で、相対位置決めを行いま

す。 

＄H HOME 原点移動を行います。 

速度やモードは、パラメータによります。 

＄f 正転側ソフトリミット 正転側のソフトウェアリミットを指定します。 

＄b 逆転側ソフトリミット 逆転側のスフとウェアリミットを指定します。 

＄O サーボ ON サーボ ON状態にします。 

＄F サーボ OFF サーボ OFF 状態にします。 

＄L ゲインロー ゲインローを ON,OFF を行います。 

＄C アラームリセット アラームリセットを行います。 

＄B ダイナミックブレーキ ダイナミックブレーキの ON,OFF を行います。 

＄T オートチューニング オートチューニングを開始します。 
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ｺﾏﾝﾄﾞ 用途 説明 

＄E エンコーダ位置表示 モータ位置をエンコーダのカウントで表示。 

＄R 指令位置表示 指令位置を指令カウンタのカウントで表示 

＄V バージョン表示 ドライバのソフトウェアバージョンを表示します。 

  以下に、各コマンドの詳細を示します。  文中の ↓は リターンコード（１３）です。 

４－２ パラメータ操作コマンド 

１）パラメータの読み出し 

説明  ： 

パラメータの内容を読み出します。 

使用方法： 

  パラメータ番号↓  を送信すると、ドライバから 

パラメータの内容とリターンコードが返ってきます。 

パラメータ番号は、１０進数で指定してください。 

２）パラメータの変更 

説明  ： 

パラメータの内容を変更します。 

使用方法： 

パラメータ番号＝変更データ↓ を送信すると、ドライバから‘．’とリターンコード 

が返ってきます。 

パラメータ番号及び変更データは１０進数で指定してください。 

また、パラメータ番号に５１以上を指定すると、‘？’とリターンコードが返ってきます。 

変更データが、設定範囲外の値の場合は、設定最小または、最大値が変更値となります。 

３）＄Ｚ コマンド 

説明  ： 

不揮発性メモリの内のパラメータ保存値を出荷時の状態に戻します。 

本コマンドは、サーボＯＦＦ状態で使用してください。 

使用方法：  

＄Ｚ↓ を送信すると、正常終了の場合は、‘．’（ピリオド）とリターンコードが、 

サーボＯＮ状態で本コマンドを使用すると、‘？’とリターンコードが返ります。 

 

４）＄Ｓ コマンド 

説明  ： 

現在のパラメータ値を不揮発性メモリに保存します。 

本コマンドは、サーボＯＦＦ状態で使用してください。 

使用方法： 

＄Ｓ↓  を送信すると、正常終了の場合は、‘．’（ピリオド）とリターンコードが、 

サーボＯＮ状態で本コマンドを使用すると、‘？’とリターンコードが返ります。 
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４－３ プログラム操作コマンド 

１）＄Ｄ コマンド 

説明  ： 

プログラムエリアのプログラムコードを不揮発性メモリに保存します。 

本コマンドは、サーボＯＦＦ状態で使用してください。 

使用方法： 

＄Ｄ↓  を送信すると、正常終了の場合は、‘．’（ピリオド）とリターンコードが、 

サーボＯＮ状態で本コマンドを使用すると、‘？’とリターンコードが返ります。 

２）＄ｄ コマンド 

説明  ： 

プログラムエリアのデータを不揮発性メモリに保存します。 

本コマンドは、サーボＯＦＦ状態で使用してください。 

使用方法： 

＄ｄ↓  を送信すると、正常終了の場合は、‘．’（ピリオド）とリターンコードが、 

サーボＯＮ状態で本コマンドを使用すると、‘？’とリターンコードが返ります。 

３）＄Ｕ コマンド 

説明  ： 

不揮発性メモリに保存されているプログラムコードをプログラムエリアに読み込みます。 

本コマンドは、サーボＯＦＦ状態で使用してください。 

使用方法： 

＄Ｕ↓  を送信すると、正常終了の場合は、‘．’（ピリオド）とリターンコードが、 

サーボＯＮ状態で本コマンドを使用すると、‘？’とリターンコードが返ります。 

４）＄ｕ コマンド 

説明  ： 

不揮発性メモリに保存されているデータをプログラムエリアに読み込みます。 

本コマンドは、サーボＯＦＦ状態で使用してください。 

使用方法： 

＄ｕ↓  を送信すると、正常終了の場合は、‘．’（ピリオド）とリターンコードが、 

サーボＯＮ状態で本コマンドを使用すると、‘？’とリターンコードが返ります。 

５）＄Ｎ コマンド 

説明  ： 

ドライバに、プログラムコードを転送する際の、先頭アドレスを指定します。 

使用方法： 

＄Ｎ先頭アドレス↓ を送信すると、正常終了の場合は、‘．’（ピリオド）とリターン 

コードが、返ります。 

６）＄ｎ コマンド 

説明  ： 

ドライバに、プログラムデータを転送する際の、先頭アドレスを指定します。 

使用方法： 

＄ｎ先頭アドレス↓ を送信すると、正常終了の場合は、‘．’（ピリオド）とリターン 

コードが、返ります。 
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７）＄Ｍ コマンド 

説明  ： 

ドライバに、プログラムコードを１ステップ転送します。 

使用方法： 

＄Ｍインストラクションコード，インストラクションデータ↓ 

を送信します。 

インストラクションコード、インストラクションデータ転送毎に、正常な場合‘.’と 

リターンコードがドライバより返ります。 

転送先アドレスが３５以上の場合は、‘？’とリターンコードが返ります。 

＄Ｎコマンドで指定された、転送先アドレスは、本コマンド実行毎に１つ増加しますので、 

連続してコードを転送する場合、本コマンドを使用毎に＄Ｎコマンドにてアドレスを指定 

する必要はありません。 

インストラクションコード表 

コマンド 
インストラクシ

ョンコード 
インストラクションデータ 

ＭＯＶＡ データＮＯ ０１ データＮＯ 

ＭＯＶＩ データＮＯ ０２ データＮＯ 

ＪＭＰ  アドレス ０３ アドレス 

ＲＥＰＥＡＴ 回数 ０４ 回数 

ＲＥＰＥＡＴＥＮＤ ０５ ０ 

ＷＡＩＴ 時間 ０６ 時間 

ＥＮＤ ０７ ０ 

ＨＯＭＥ ０８ ０ 

ＳＴＡＴ 番号 ０９ 番号 

ＮＯＰ ００ ０ 

 

８）＄ｍ コマンド 

説明  ： 

ドライバに、プログラムデータを１ステップ転送します。 

使用方法： 

＄ｍ位置データ，速度データ↓を送信します。 

位置データ、速度データ転送毎に、正常な場合‘.’とリターンコードがドライバより返 

ります。 

転送先アドレスが２０以上の場合は、‘？’とリターンコードが返ります。 

＄ｎコマンドで指定された転送先アドレスは、本コマンド実行毎に１つ増加しますので、 

連続してコードを転送する場合、本コマンドを使用毎に＄ｎコマンドにてアドレスを指定 

する必要はありません。 

９）＄Ｋ コマンド 

説明  ： 

プログラムコードリストを表示します。 

使用方法： 

＄Ｋ↓  を送信すると、ドライバから次の形式でプログラムリストが返ります。 

アドレス：インストラクションコード、イントラクションデータ↓ 
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１０）＄ｋ コマンド 

説明  ： 

データリストを表示します。 

使用方法： 

＄ｋ↓  を送信すると、ドライバから次の形式でデータリストが返ります。 

アドレス：位置データ、速度データ↓ 

１１）＄Ｇ コマンド 

説明  ： 

プログラムモードが３～５の時に、プログラムを実行します。 

プログラムは、常に先頭アドレスから実行されます。 

使用方法： 

＄Ｇ↓  を送信すると、正常終了時は、‘．’とリターンコードが、異常終了時は、‘？’ 

とリターンコードが返ります。 

異常終了の条件は、 

 ○プログラムモードが０、１または２の場合。 

○すでに、プログラムが実行中である場合。 

○サーボＯＦＦ状態の場合。 

１２）＄Ｑ コマンド 

説明  ： 

プログラムを停止します。 

ＰＴＰ動作時は、移動停止します。 

本命令は、プログラムモード１～５で実行可能です。 

現在実行中のステップ終了後に、プログラムは停止します。 

 

使用方法： 

＄Ｑ↓  を送信すると、正常終了時は、‘．’とリターンコードが、異常終了時は、‘？’ 

とリターンコードが返ります。 

異常終了の条件は、 

 ○プログラムが停止中。 

１３）＄Ｘ コマンド 

説明  ： 

プログラム実行ステータスを表示します。 

使用方法： 

＄Ｘ↓  を送信すると、現在のプログラム実行ステータスとリターンコードが返ります。 

実行ステータスは、次の通りです。 

‘Ｒ’：プログラム実行可能状態 

‘Ｂ’：プログラム実行中 

‘Ｍ’：プログラム実行中（移動命令実行中） 

‘Ｆ’：プログラム終了 

‘Ｅ’：アラーム停止 
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１４）＄ｇ コマンド 

説明  ： 

プログラムモード４，５や、後述の＄Ｗコマンドによる起動待ちを解除し、移動開始しま 

す。 

 使用方法： 

＄ｇ↓ を送信します。 

正常終了時には、‘.’とリターンコードがドライバより返ります。 

  起動待ち状態ではなかった場合は、’？’とリターンコードが返ります。 

１５）＄Ｗ コマンド 

説明  ： 

移動命令命令転送前に、発行すると BEGIN 命令を受け付けるまで移動を開始しない。 

 

 使用方法： 

＄Ｗ↓ を送信します。 

正常終了時には、‘.’とリターンコードがドライバより返ります。 

  プログラム実行中やサーボＯＦＦの場合は、無効となり’？’とリターンコードが返ります。 

４－４ 移動コマンド 

１）＄Ｊ コマンド 

説明  ： 

ＪＯＧ動作を可能にします。 

プログラム実行中は、本コマンドは無効です。 

使用方法： 

＄Ｊジョグ速度↓を送信します。 

ジョグ速度は、１～１００（％）で指定します。 

実際の速度は、パラメータＮｏ３５にたいするパーセンテージとなります。 

プログラム実行中に本コマンドを実行すると ‘？’とリターンコードが返ります。 

正常終了時は、‘．’とリターンコードが返ります。 

本コマンド実行後、 

 ＋↓ を送信すると 正転方向に移動。 

 ―↓ を送信すると 逆転方向に移動。 

 ＊↓ を送信すると 停止。 

となります。 

＋、－、＊ ともに、正常終了時は、‘．’とリターンコードが、 

異常終了時は、’？’とリターンコードが返ります。 

異常終了の条件は、 

 ○現在ジョグ可能状態ではない。（＄Ｊコマンドが実行されていない） 

  ○プログラム実行中 

  です。 

２）＄ｊ コマンド 

説明  ： 

ＪＯＧ動作を実行不可にします。 
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使用方法：  

＄ｊ↓  を送信すると、ドライバから正常終了の場合は、’．’とリターンコードが 

異常終了時は、’？’とリターンコードが返ります。 

異常終了の条件は、 

   ○現在ＪＯＧ可能状態ではない。（＄Ｊコマンドが実行されていない） 

３）＄Ａ コマンド 

説明  ： 

絶対位置モードでＰＴＰ運転を行います。 

使用方法： 

＄Ａ位置データ，速度データ↓を送信します。 

位置データ、速度データ転送毎に、正常な場合‘.’とリターンコードがドライバより 

返ります。 

プログラム実行中や、モータ移動中に本コマンドを実行すると、’？’とリターンコードが 

返ります。 

速度データは、１～１００（％）で指定します。 

実際の速度は、パラメータＮｏ３５にたいするパーセンテージとなります。 

４）＄Ｉ コマンド 

説明  ： 

相対位置モードでＰＴＰ運転を行います。 

使用方法：  

＄Ｉ位置データ，速度データ↓を送信します。 

位置データ、速度データ転送毎に、正常な場合‘.’とリターンコードがドライバより 

返ります。 

プログラム実行中や、モータ移動中に本コマンドを実行すると、’？’とリターンコードが 

返ります。 

速度データは、１～１００（％）で指定します。 

実際の速度は、パラメータＮｏ３５にたいするパーセンテージとなります。 

５）＄Ｐ コマンド 

説明  ： 

プログラムエリアのデータを使用して、絶対位置モードでＰＴＰ運転を行います。 

 使用方法： 

＄Ｐデータ番号↓を送信します。 

正常な場合‘.’とリターンコードがドライバより返ります。 

プログラム実行中や、モータ移動中に本コマンドを実行すると、’？’とリターンコードが 

返ります。 

６）＄ｐ コマンド 

説明  ： 

プログラムエリアのデータを使用して、相対位置モードでＰＴＰ運転を行います。 

 使用方法： 

＄ｐデータ番号↓を送信します。 

正常な場合‘.’とリターンコードがドライバより返ります。 
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プログラム実行中や、モータ移動中に本コマンドを実行すると、’？’とリターンコードが 

返ります。 

７）＄Ｈ コマンド 

説明  ： 

原点移動を開始します。 

原点移動モードは、パラメータＮＯ３９によります。 

 使用方法： 

＄Ｈ↓ を送信します。 

正常な場合‘.’とリターンコードがドライバより返ります。 

プログラム実行中や、モータ移動中に本コマンドを実行すると、’？’とリターンコードが 

返ります。 

８）＄ｆ コマンド 

説明  ： 

正転側ソフトウェアリミットを指定します。 

ただし、このソフトウェアリミットは、ジョグ運転のみに有効です。 

 使用方法：  

＄Ｌ正転側リミット位置↓を送信します。 

‘.’とリターンコードがドライバより返ります。 

９）＄ｂ コマンド 

説明  ： 

逆転側ソフトウェアリミットを指定します。 

ただし、このソフトウェアリミットは、ジョグ運転のみに有効です。 

 使用方法： 

＄ｌ逆転側リミット位置↓を送信します。 

‘.’とリターンコードがドライバより返ります。 

 

４－５ 制御コマンド 

１）＄Ｏ コマンド 

説明  ： 

プログラムモード３～５の時に、本コマンドにてドライバをサーボＯＮ状態にすることが 

できます。 

 使用方法： 

＄Ｏ↓ を送信します。 

正常な場合‘.’とリターンコードがドライバより返ります。 

すでにサーボＯＮ状態であったり、プログラムモードが０～２の場合は、コマンドは無効 

となり、’？’とリターンコードが返ります。 

２）＄Ｆ コマンド 

説明  ： 

プログラムモード３～５の時に、＄ＯコマンドでのサーボＯＮ状態を解除（サーボＯＦＦ） 

します。 

 使用方法： 
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＄Ｆ↓ を送信します。 

正常な場合‘.’とリターンコードがドライバより返ります。 

＄Ｏコマンドが実行されていなかったり、外部信号にてサーボＯＮ状態である場合は、 

無効となり、’？’とリターンコードが返ります。 

３）＄Ｌ コマンド 

説明  ： 

通信にて、ゲインローのＯＮ．ＯＦＦを切り替えます。 

 使用方法： 

＄Ｌ＋↓ を送信すると、ゲインローＯＮ， 

＄Ｌ－↓ を送信すると、ゲインローＯＦＦ です。 

正常な場合‘.’とリターンコードがドライバより返ります。 

サーボＯＦＦでは、無効となり、’？’とリターンコードが返ります。 

４）＄Ｃ コマンド 

説明  ： 

通信にて、アラームリセットを行います。 

 使用方法： 

＄Ｃ↓ を送信します。 

正常な場合‘.’とリターンコードがドライバより返ります。 

アラーム状態にない時は、無効となり、’？’とリターンコードが返ります。 

５）＄Ｂ コマンド 

説明  ： 

通信にて、ダイナミックブレーキのＯＮ．ＯＦＦを切り替えます。 

 使用方法：  

＄Ｂ＋↓ を送信すると、ダイナミックブレーキＯＮ， 

＄Ｂ－↓ を送信すると、ダイナミックブレーキＯＦＦ です。 

正常な場合‘.’とリターンコードがドライバより返ります。 

サーボＯＦＦでは、無効となり、’？’とリターンコードが返ります。 

６）＄Ｔ コマンド 

説明  ： 

オートチューニングを開始します。 

 使用方法： 

＄Ｔ↓ を送信します。 

オートチューニング終了後、‘.’とリターンコードがドライバより返ります。 

サーボＯＦＦでは、無効となり、’？’とリターンコードが返ります。 

 

４－６ 表示コマンド 

１）＄Ｅ コマンド 

説明  ：  

現在のエンコーダカウンタ値を、表示します。 

使用方法：  

＄Ｅ↓  を送信すると、ドライバからエンコーダカウント値及びリターンコードが 
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返ってきます。 

２）＄Ｒ コマンド 

説明  ： 

現在の指令カウンタ値を、表示します。 

使用方法： 

＄Ｒ↓  を送信すると、ドライバから指令カウント値及びリターンコードが返って 

きます。 

３）＄Ｖ コマンド 

説明  ： 

ドライバソフトウェアのバージョンを表示します。 

使用方法： 

＄Ｖ↓  を送信すると、ドライバから次の形式でソフトウェアバージョンが返ります。 

Ｘ．ＸＸ↓ 

 

４－７ 複数ドライバとの通信 

本ドライバは、ひとつのホストに最大１６台まで接続することができます。 

ドライバの識別は、パラメータ４５番 ドライブ番号で行います。 

パラメータ設定等の通信処理を行うドライバを選択するには、 

ホストから、 

 ＃ドライブ番号↓  を送信します。 

該当する番号を持つ ドライバが接続されていれば、 ドライバ番号とリターンコードが返ります。 

以降選択されたドライバのみ、通信の送受が可能となります。 
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【５】簡易コントローラ ＳＴＣＯＮ 
５－１ 概要 

簡易コントローラＳＴＣＯＮは、ＰＣからＰＭＣＡドライバをマニュアルまたはプログラム動作させる 

ソフトウェアです。 

５－２ プログラムの実行 

ＳＴＴＥＲＭ．ＥＸＥのＴｏｏｌｓメニューのＣｏｎｔｒｏｌｌｅｒを選択して実行してください。 

５－３ 画面各部の説明 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１）メニューバー 

    ①ファイルメニュー 

○ＯＰＥＮ  

 保存されているプログ 

  ラムファイルを選択し 

  プログラムテーブルに読 

み込みます。 

     ○Ｓａｖｅ 

      プログラムテーブルの内容と、プログラム動作設定部の内容ファイルにセーブします。 

      セーブされるデータは、プログラムテーブル、開始ステップ、終了ステップ、繰り返し 

回数、移動後停止時間 です。 

○ Ｑｕｉｔ 

      本ソフトウェアを終了します。 

①ファイルメニュー ②ドライバ選択 ③通信ポート選択 

⑤自動/手動運転 
切換ボタン 

④サーボＯＮ／ＯＦＦボタン 

⑥プログラムテーブル 

⑦プログラム動作設定部 
⑧プログラム実行／停止 
ボタン 

⑨ＰＴＰ動作モードボタン 

⑩PTP動作開始/停止ボタン 

⑬現在位置表示 

⑪手動操作部 
 

⑭メッセージ部 

⑫パラメータ 
表示･操作部 
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    ②ドライバ選択 

ＰＣに複数のドライバが接続され 

      ている場合に、本ソフトウェアに 

てコントロールするドライバ番号 

を選択します。 

変更後は、本ソフトウェアを終了し 

     再起動時に有効になります。 

    ③通信ポート選択 

     ＰＣのＲＳ２３２Ｃポート選択を行 

います。 

変更後は、本ソフトウェア再起動時に 

有効になります。 

  

 

２）動作モード選択 

   ④サーボＯＮ／ＯＦＦボタン 

ドライバのサーボＯＮ/ＯＦＦコントロールボタンです。 

また、アラーム発生時には、本ボタンの表示が“ＳＥＲＶＯＥＲＲ”となり、本ボタンを 

押すことで、アラームはリセットされます。 

    サーボＯＦＦ時の表示    サーボＯＮ時の表示 

   

   

   

 

      アラーム発生時 

  

  

  

  

  

  

 

   ⑤自動／手動運転切換ボタン 

  自動（プログラム）運転と手動運転の切換ボタンです。 
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３）自動運転部 

   ⑥プログラムテーブル 

  プログラムテーブルでは、自動運転データの作成、編集を行います。 

  最大プログラムステップ数は、１００ステップです。 

  運転データは、位置（Position）、速度（Speed）、モード（Mode）の３つの要素からなります。 

  ○位置（Position）  

   絶対位置モードの場合は、目標位置 

を、相対位置モードの場合は、移動 

パルス数を設定します。 

  ○速度（Speed） 

   移動速度を１～１００％で指定し 

ます。 

   実際の速度は、パラメータＮｏ３５ 

に対するパーセンテイジとなりま

   す。 

  ○モード（Mode） 

   絶対位置モードの場合は、Ａを、 

   相対位置モードの場合は、Ｉを指定

   します。 

右図のプログラムは、 

ステップ１ 

  １０００００の位置に絶対位置モ 

ードで、１００％の速度で移動。 

ステップ２ 

－１００００パルス、相対モードで、速度１００％で移動。 

ステップ３ 

－１００００パルス、相対モードで、速度５％で移動。 

ステップ４ 

－５００００パルス、相対モードで、速度３０％で移動。 

ステップ５ 

０の位置に絶対位置モードで速度１０％で移動。 

 

    ⑦プログラム動作設定部 

    ○プログラム開始ステップ（FROM） 

   プログラム開始するステップを指定します。 

    ○プログラム終了ステップ（TO） 

   プログラム終了するステップを指定します。 

   繰り返し（REPEAT）が２以上の場合、本ステップ終了後、プログラム開始ステップから繰 

り返し実行します。 
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○繰り返し回数（REPEAT） 

   設定された回数、開始ステップから終了ステップまでを繰り返します。 

   ０を指定した場合は、１回だけ実行します。 

     ○移動後停止時間（WAIT） 

   位置決め完了後の停止時間を指定します。 

   １００msec 単位で指定してください。 

    ⑧プログラム実行／停止ボタン 

  プログラムの実行及び停止を行います。 

 

４）手動運転部 

    ⑨ＰＴＰ動作モードボタン 

  ＰＴＰ動作モードを選択します。 

  本ボタンを押すたびに、動作モードが切り替  

わります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑩ＰＴＰ動作開始／停止ボタン 

ＰＴＰ運転動作の開始及び停止用ボタンです。 

ＰＴＰの移動量および速度は、本ボタン上の 

POSITION、SPEED(%)ボックスで指定します。 

⑪手動操作部 

  ○ＨＯＭＥボタン 

   原点移動開始ボタンです。 

   原点の移動モードは、パラメータの値によります。 

   パラメータ設定部の ＯＲＧＭＯＤＥで指定してください。 

  ○ＪＯＧボタン 

     正転および逆転ＪＯＧ動作ボタンです。 

   ＪＯＧ速度は、SPEED(%)ボックスにて指定します。 

   ＪＯＧ動作をする時は、パラメータ部の、FORELIMIT と BACKLIMIT ボックスにて、正転側 

    ソフトウェアリミットと逆転側ソフトウェアリミットを指定してください。 
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５）パラメータ操作部 

⑫パラメータ表示／設定部 

  ドライバパラメータの内、モータ動作に関係した 

  パラメータの操作を行います。 

  数値を書き込み後、カーソルを編集しているボッ 

クスから他の位置に移動すると、パラメータがド 

ライバに転送されます。（ＥＮＴＥＲキーでは、 

カーソルは、編集しているボックスに残ったまま

  で、パラメータは転送されません。） 

また、パラメータはドライバに転送されるだけで、 

不揮発性メモリに保存はされません。 

 

６）表示部 

 

 

 

⑬現在位置表示 

  指令位置を REF POSITION に、 エンコーダ位置を ENC POSITION に表示します。 

⑭メッセージ表示 

  本ソフトウェアの操作時のアラーム表示です。 

  主なメッセージは、 

  ‘Communication Error’ ： 通信エラー 

  ‘Data Error’   ： 設定値異常 

  ‘Execute Error ’  ： コマンド実行エラー 

  ‘Driver’s not found’  :   ドライバに接続できない。 

 

５－４ 注意事項 

本ソフトウェアは、ドライバの動作モードが３～５に設定されていない場合、モータを動作させることができ

ません。 

通常は、パラメータ操作部の、PRGMODE に３を書き込み、サーボＯＮしてください。 

サーボＯＦＦ→サーボＯＮで、PRGMODE の値は有効になります。 

 

 


