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駿河精機株式会社 

                      ＯＳＴ事業部 



 

本器を安全に取り扱うための注意事項 

 

機能を十分にご理解いただき、より効果的にご利用いただくために、必ずご使用前に取扱説明書を 

お読み下さい。また、本器の誤った使用、不適切な使用等に起因する運用結果につきましては、当社は 

責任を負いかねますのでご了承下さい。 

 

 ■ 基本的な注意事項 

 

    火災、火傷、感電、けがなどの防止のため、以下の注意事項をお守り下さい｡ 

 

・ 電源電圧に応じた電源ケーブルを使用して下さい。また、電源ケーブルの上に重いものを 

のせないで下さい。 

・ 電源プラグをコンセントに差し込むとき、電源スイッチをＯＦＦにしてから奥までしっかり差し 

込んで下さい。 

・ 電源プラグをコンセントから抜くときは、電源スイッチをＯＦＦにしてから、電源ケーブルを 

引っぱらずにプラグを持って抜いて下さい。このとき、濡れた手で抜かないで下さい。 

・ 電源投入前に、本器の電源電圧が供給電源電圧と一致していることを確認して下さい。 

・ 電源ケーブルは、保護接地端子を備えた電源コンセントに接続して下さい。 

保護接地端子を備えていない延長コードを使用すると、保護接地が無効になります｡ 

・ 本器に適合した規格のヒューズを使用して下さい。 

・ 規定の周囲環境で使用して下さい。 

・ 本器の上やそばに花瓶や薬品など液体の入った容器を置かないで下さい。 

・ 通風口に金属類や燃えやすい物などを差し込んだり落としたりしないで下さい。 

・ 台車などに載せて使用する場合は、ベルト等によって落下防止を行って下さい｡ 

・ 周辺機器を接続する場合は、電源スイッチをＯＦＦにしてから接続して下さい。 

・ 平坦な場所に設置して下さい。 

・ 本器の分解／改造／不当な修理を絶対に行わないで下さい｡ 
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1. はじめに 

 この度は、Ｄ２２０シリーズマイクロステッピングモータコントローラをお買い上げいただきありがとう 

ございます。 

※ 本書に記載された内容は、予告なしに変更することがあります。 

※ 本書の作成にあたっては細心の注意を払っていますが、万一内容にご不審な点や誤り、記載 

もれなどお気づきの点がありましたら、お手数ですが当社ＯＳＴ事業部営業グループまでご 

連絡下さい。 

※ 本書の一部または、全部を無断で転写あるいは複写することを堅くお断りします。 

 
1.1. 主な特長 

Ｄ２２０シリーズマイクロステッピングモータコントローラ（以降、“本器”とします。）は、５相ステッピング 

モータ駆動用ドライバ（０．７５Ａ／相、１．４Ａ／相）を内蔵した１～６軸用の同時駆動可能なマイクロ 

ステッピングモータコントローラです。 

※ １．４Ａ／相ドライバは特注で対応しています。 

※ 品名と制御軸数の関係については、５．２節を参照して下さい。 

最大２５０分割１６段階の切り替えが可能です｡ 

インターフェイスとしてＧＰ－ＩＢ、ＲＳ２３２Ｃ、ＵＳＢを備えています。 

外部制御による駆動を行わない場合は、Ｄ２００ハンディターミナルが必要となります。 

 

1.2. 付属品 

  本器には以下のものが同梱されています。開梱時にご確認して下さい。 

  全てが揃っていない場合は、お手数ですが当社ＯＳＴ事業部営業グループまでお問い合わせ 

   下さい。 

・ Ｄ２２０本体 ： １台 

・ ＵＳＢ用デバイスドライバ（フロッピーディスク） ： １枚 

・ 電源ケーブル ： １本 

・ 取扱説明書（本書） ： １冊 

※ 添付される電源ケーブルは、本器専用の電源ケーブルです。 

本器以外の製品に使用しないで下さい。

 

1.3.  オプション 

 本器は、Ｄ２００ハンディターミナルの接続が可能です。 

※ 外部制御による駆動を行わない場合は、これが必要となります。 

※ D２００ハンディターミナルには、取扱説明書が添付されていません。本書の１．６．５節 

および、 ３章を参照して下さい。 
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1.4. 使用環境 

 

1.4.1. 環境条件 

 本器は、以下の条件に合う場所に設置して下さい｡ 

  ・ 周囲温度／湿度  ０ ～ ４０ ℃ （使用温度範囲） 

                ２０～８0％ＲＨ（結露しないこと） 

  ・ 直射日光の当たらない場所 

  ・ ほこりや粉塵（特に金属粉）の少ないところ 

  ・ 振動の少ないところ 

  ・ ノイズの少ないところ 

    本器は、ＡＣ電源ラインのノイズに対して十分に考慮した設計がなされていますが、出来る限り 

ノイズの少ない環境で使用して下さい。ノイズが避けられない場合は、ノイズ除去フィルタなど 

を使用して下さい。 

  ・ 設置姿勢 

背面パネルに吐き出しタイプの冷却ファンがあります。内部の温度上昇をおさえるために付けら 

れていますので、背面は壁などから１０ｃｍ以上離して設置して下さい。 

 

1.4.2. 電源条件 

 本器の電源仕様は、下記のようになっています。 

・ 入力電圧範囲 ： ＡＣ１００～２４０Ｖ ±１０％ （ワイドレンジ入力） 

・ 周波数       ： ５０／６０Ｈｚ 

・ 消費電力    ： 

 Ｄ２２１ Ｄ２２２ Ｄ２２３ Ｄ２２４ Ｄ２２５ Ｄ２２６ 

制御軸数 １ ２ ３ ４ ５ ６ 

最大消費電力 ６０Ｗ １００Ｗ １４０Ｗ １８０Ｗ ２２０Ｗ ２６０Ｗ 

 

 注意 ： 破損防止のため、本器には指定範囲を超えた入力電圧または周波数を加えないで下さい。 
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1.4.3. 電源ヒューズ 

電源ヒューズは、本器の背面パネルにあるヒューズホルダーの中にあります｡（１．６．２節参照） 

ヒューズ切れの場合は、下記の物に交換して下さい｡ 

・ サイズ      ： φ６．３５×３１．８（ｍｍ） 

・ ヒューズ定格  ： 普通溶断型 １０A ２５０V AC （ＵＬ／ＣＳＡ認定品） 

 

注意 ： 電源ヒューズは、火災防止のため、同一定格、型式のヒューズを使用して下さい。 

 

 電源ヒューズの確認／交換は、以下の手順で行います｡ 

① 電源スイッチをＯＦＦにします。 

② 電源ケーブルをＡＣ電源コンセントから外します。 

③ 背面パネルにあるヒューズホルダーをあけます。 

④ ヒューズを確認／交換して、元に戻します。 

 

1.4.4. 電源ケーブル 

本器は、電源と保護接地へ接続する３ピンプラグの電源ケーブルを備えています｡ 

３ピンプラグの保護接地は、電源ケーブルを通して本器の金属部分に接続されています｡ 

感電からの保護のため、正しく大地へ接続されている保護接地端子を備えたコンセントへ電源 

ケーブルのプラグを差し込んで下さい｡ 

保護接地端子を備えていない延長コードを使用すると保護接地が無効になるので注意して下さい｡ 

 

1.5. 本器の清掃および保管 

 

1.5.1. 清掃 

 本器の汚れは、柔らかい布で適宜に拭き取って下さい。 

 取れにくい汚れは、中性洗剤を混ぜた水に浸した布で拭き取って下さい。 

 

注意 ： ・ 電源スイッチをＯＦＦし、電源ケーブルをＡＣ電源コンセントから外してから行って下さい。 

・ 水が本器の内部に入らないようにして下さい｡ 

        ・ ベンゼン、トルエン等の有機溶剤は、使用しないで下さい。 

・ クレンザは、使用しないで下さい｡ 

 

1.5.2. 保管 

本器は、－２０℃～＋６０℃の温度範囲で保存して下さい。また、本器を長時間使用しない場合は、 

ほこりが少なく直射日光の当たらない場所に電源ケーブルをＡＣ電源コンセントから外して保管して 

下さい｡ 
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1.6. 各部の名称及び機能 

 

1.6.1. Ｄ２２０フロントパネル 

        ④    ② 

 

 

 

                 ③ 

① 電

② Ｐ

③ ター

ーミナル用のコネクタです。Ｄ２００ハンディターミナルのコネクタを差し込むと 

．６節参照） 

 

す。 

※ 動作モードの詳細については、３．１節を参照して下さい。 

 ④ 非常停止ボタン 

緊急時にボタンを押すと非常停止し、本器の電源をＯＦＦします。 

解除する場合は、非常停止ボタンを矢印方向（非常停止ボタンに書かれています。）に回して 

非常停止ボタンを上げて解除して下さい。 

 

 

 

       ①     

源スイッチ 

電源投入用スイッチです。 

ＯＷＥＲランプ 

電源ＯＮで、ランプが点灯します。 

ミナル 

Ｄ２００ハンディタ

Ｄ２００ハンディターミナルに電源が供給され操作出来ます。（２．１

電源投入時、Ｄ２００ハンディターミナルが接続されていればＣＯＮＴＩＮＵＥモードを選択し、接続

されていなければＲＥＭＯＴＥモードとなりま
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1.6.2. Ｄ２２０ リアパネル 

 

 

 

 

 

① ＧＰ－ＩＢ用

 イス用コネクタです。（２．１．２節参照） 

２節参照） 

 イス用コネクタです。（２．１．３節参照） 

④ 

   

タ 

び、全軸の動作中信号のＡＮＤを出力します。（２．１．５節参照） 

１０Ａのガラス管ヒューズを使用しています。（１．４．３節参照） 

、Ｗ各軸のコネクタです。各種自動ステージを接続します。（２．１．１節参照） 

   

⑨ ＡＣインレット 

   ＡＣ１００～２４０Ｖ ５０／６０Ｈｚを入力します。（１．４．２節参照） 

付属の電源ケーブルを接続します。（１．４．４節参照） 

 

① ② ③ ④ ⑤ ⑥ 

⑨ ⑧ 

 

⑦ 
コネクタ 

    ＧＰ－ＩＢインターフェ

② ディップＳＷ（６ﾋﾞｯﾄ×２） 

ＧＰ－ＩＢアドレス（５ビット）、ＧＰ－ＩＢデリミタの選択（２ビット）、ＲＳ２３２Ｃボーレート（１ビット）を 

設定します。（２．

③ ＲＳ２３２Ｃ用コネクタ 

    ＲＳ２３２Ｃインターフェ

ＵＳＢ用コネクタ 

ＵＳＢインターフェイス用コネクタです。（２．１．４節参照） 

⑤ ＭＯＮＩＴＯＲ用コネク

各軸の駆動パルスおよび、全軸の駆動パルスのＡＮＤを出力します。 

各軸の動作中信号およ

⑥ ヒューズホルダー 

   ２５０Ｖ

⑦ ステージ接続コネクタ 

   Ｘ、Ｙ、Ｚ、Ｕ、Ｖ

⑧ ファン 

内部冷却用ファンモータです。 
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1.6.3. Ｄ２２０底面パネル 

 

 

 ①

マイクロス マイクロステップドライバのロ

設定方

注意 ： ・ ＡＣコードを外した後、分割数調整カバーを外し、

調整して下さい。 

・ 運転時は、必ず分割数調整カバーを付けた状態
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 分割数調整カバー 

テップの分割数を

法を分割数調整カバーに表示してあります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

～フロントパネル側～ 

～リアパネル側～ 
① 
ータリスイッチで行います。 

マイクロステップドライバの分割数を 

で使用して下さい｡       



1.6.4. Ｄ２２０底板パネル（分割数調整カバーを外した時） 

 

 

   

⑤ Ｖ軸マイクロステップドライバ調整穴 
の バにて設定する為の調整穴です。 

⑥ Ｗ軸マイクロステップドライバ調整穴 
Ｗ軸のマイクロステップドライバの分割数をドライバにて設定する為の調整穴です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 

① ③ ⑤ 

④ ⑥ 

～フロントパネル側～ 

 

 

～リアパネル側～ 
① Ｘ軸マイクロステップドライバ調整穴 

Ｘ軸のマイクロステップドライバの分割数をドライバにて設定する為の調整穴です。 
② Ｙ軸マイクロステップドライバ調整穴 

Ｙ軸のマイクロステップドライバの分割数をドライバにて設定する為の調整穴です。 
③ Ｚ軸マイクロステップドライバ調整穴 

Ｚ軸のマイクロステップドライバの分割数をドライバにて設定する為の調整穴です。 
④ Ｕ軸マイクロステップドライバ調整穴 

Ｕ軸のマイクロステップドライバの分割数をドライバにて設定する為の調整穴です。 

Ｖ軸 マイクロステップドライバの分割数をドライ
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1.6.5. Ｄ２００ハンディターミナル（オプション） 

 

MODE MENU ORG

+

+

+

-

-

-

X/U

Y/V

Z/W

STOP

7 8 9

54 6

1 2 3

0 . -

BS CLR ESC

②

④

⑯

⑨

⑥

⑤

⑬

⑫

⑪

⑩

⑧

⑦

③

⑭

⑮

①

 

① バックライトスイッチ 

 ッチです。 

③ 

    ＬＣＤのバックライトをＯＮ／ＯＦＦするスイ

② 表示画面 

   ４行２０桁のバックライト付きＬＣＤです。 

ＭＯＤＥボタン 

   本 ＣＯＮＴＩＮＵＥ→・・・の順に各動作モード 

を切り替えます。 

※ 動作モードについては３．１節を参照して下さい。 

 

ボタンを押す毎に、ＣＯＮＴＩＮＵＥ→ＳＴＥＰ→ＰＯＩＮＴ→
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④ ⇔（ＣＨＡＮＧＥ）ボタン  

    み有効です。 

以外の時、ＣＨＡＮＧＥボタンを押す毎に 

制御軸をＸＹＺ⇔ＵＶに切り替えます。 

⑤ 

 本器の制御軸数が４軸以上の場合の

全ての軸が停止中で、動作モードがＲＥＭＯＴＥモード

順次切り替えます。（３．２．２節参照） 

Ｄ２２４の場合、制御軸をＸＹＺ⇔Ｕに切り替えます。 

Ｄ２２５の場合、

Ｄ２２６の場合、制御軸をＸＹＺ⇔ＵＶＷに切り替えます。 

ＭＥＮＵボタン 

   の時本ボタンを 

イン画面（３．２．２節参照）→パラメータ設定画面（３．２．３節参照）→メモリスイッチ 

す。 

⑥ ＯＲＧ

表示画面がメイン画面で全ての軸が停止中、動作モードがＲＥＭＯＴＥモード以外

押す毎に、メ

設定画面（３．２．４節参照）→メイン画面・・・の順で画面の切り替えを行いま

ボタン 

   本ボタンを押す毎に、ＯＲＩＧＩＮ⇔ＨＯＭＥの各動作モードに切り替えます。 

⑦ タン 

、非常停止ボタンを矢印方向（非常停止ボタンに書かれています。）に回して 

。 

⑧ 

※ 動作モードについては３．１節を参照して下さい。 

非常停止ボ

   緊急時にボタンを押すと非常停止し、本器および、Ｄ２００ハンディターミナルの電源をＯＦＦ 

します。 

   解除する場合は

非常停止ボタンを上げて解除して下さい

＋ボタン 

各軸の＋（ＣＷ）方向駆動ボタンです。 

ＬＥＤが緑色に点灯します。 

⑨ 

全ての動作モードで、制御軸が＋（ＣＷ）方向動作中、

－ボタン 

各軸の－（ＣＣＷ）方向駆動ボタンです。 

が－（ＣＣＷ）方向動作中、ＬＥＤが緑色に点灯します。 

⑩ 

全ての動作モードで、制御軸

Ｘ／Ｕ、Ｙ／Ｖ、Ｚ／Ｗボタン 

各軸の軸指定ボタンです。 

作軸が指定されたとき、ＬＥＤが 

緑色に点灯します。 

本器が４軸以上の場合、⇔により軸機能が切り替わります。 

動作モードがＰＯＩＮＴ／ＯＲＩＧＩＮ／ＨＯＭＥの各モードの時、動
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⑪ テ

各種設

※ がメイン画面で動作モードがＣＯＮＴＩＮＵＥおよび、ＳＴＥＰモードの時、テンキー 

タンとしても機能し 

ンキー 

定の時のテンキーです。 

表示画面

駆動軸設定（３．２．４．６節参照）により２、４および、６、８は駆動ボ

ます。 

※ 時、カーソルとしても機能します。 ２、４、６、８は各種設定画面の

※ 軸指定ボタンを押しながら・を押すことにより、現在位置ポジションの変更（３．３．１節 

参照）を行うことが出来ます。 

⑫ ＢＳボタン 

各種設 す。 

ボタンを押しながら本ボタンを押すことにより、定パルス移動量の設定（３．２．３．２ 

。 

⑬ Ｃ

定の時のバックスペースボタンで

※ 軸指定

節参照）を行うことが出来ます

ＬＲボタン 

各種設

ボタンを押しながら本ボタンを押すことにより、ホームポジションの設定（３．２．３．４ 

⑭ Ｅ ボ

定の時のクリアボタンです。 

※ 軸指定

節参照）を行うことが出来ます。 

ＳＣ タン 

各種設 ンです。 

ンを押しながら本ボタンを押すことにより、ポイントの設定（３．２．３．５節参照） 

 

定の時のエスケープボタ

※ 軸指定ボタ

を行うことが出来ます。 

⑮ ＥＮＴＥＲボタン

各種設定の時のエンターボタンです。 

⑯ ＳＴＯＰボタン 

    自動ステージが駆動中とき、すべての軸を急停止または減速停止します（３．２．４．７節参照）。 
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2. 接続お ップスイッチの設定方法 

※ 接続コネクタおよびディップスイッチの位置は、１．６．１節および、１．６．２節を参照して 

 

2.1. Ｄ２２０システム構成（外部機器との接続） 

よびディ

下さい。 

RS232C *1

USB *3

GP-IB *2

*4

D200
 

 

 

  ＊１ ： ＲＳ２３２Ｃケーブル（別売） 

（別売） 

     自動ステージ接続ケ

        ・ ２ｍケーブル ： Ｄ２１ 、Ｄ２１４－２－２Ｅ 
ジ接続ケーブルが 

       

    
※ 特注で１．４Ａのドライバをご使用された場合は、Ｄ２１６－１－２Ｅ／Ｄ２１６－１－４Ｅ 

ています。） 
 

注意 ： ・ 、電源投入前に行って下さい｡ 

 

しい 

。 

       Ｄ１００－Ｒ９－２をお求め下さい｡ 

  ＊２ ： ＧＰ－ＩＢケーブル

       Ｄ７０－Ｇ２をお求め下さい。 

  ＊３ ： ＵＳＢケーブル 

  ＊４ ： 自動ステージ接続ケーブル 

ーブルは、下記のものを使用して下さい。 
４－１－２Ｅ あるいは

（※ 当社自動ステージには、上記の自動ステー

付属されています。） 
 ・ ４ｍケーブル ： Ｄ２１４－１－４Ｅ あるいは、Ｄ２１４－２－４Ｅ 
※ この他にロボットケーブルも準備されています。 

詳しくは、当社ＯＳＴ事業部営業グループまでお問い合わせ下さい。

のいずれかになります。（ロボットケーブルも準備され

外部機器との接続は

・ コントローラ通電時のコネクタの抜き差しは機器破損のおそれがありますので絶対に

行わないで下さい。 

・ 各コネクタのピン配列は、２．１．１節から２．１．６節に記載しておりますので正

配線でご使用下さい

・ 当社の自動ステージ、ホルダーの制御以外にはご使用にならないで下さい。 

15



2.1.1. 自動ステージの接続 

本器のリアパネル面にあるステージ接続コネクタに自動ステージ接続ケーブル（２．１節参照）を 

取

 

注意 ： 

電源が入った状態で自動ステージの取り付け、取り外しは機器破損の恐れがあります 

   

   適合プラグ    ： ０９－０３４１－０２－１４（Ｂｉｎｄｅｒ製） 

合コンタクト  ： ０９－０３４１－９２－１４（Ｂｉｎｄｅｒ製） 

 

 

ピン 端子機能 

り付けます。 

自動ステージとの接続の前に、本器と周辺機器の電源が切れていることを確認して 

下さい。 

ので絶対に行わないで下さい。 

 

  【ステージ接続コネクタ（０．７５Ａ／相のとき）】 
A

N

M L

J

T

C

U

P

O

R

S

GE

コネクタ型番   ： ０９－００５４－００－１４（Ｂｉｎｄｅｒ製：メス） 

適

 

 

番号 

Ａ モータリード（青） 

Ｃ モータリード（赤） 

Ｅ モータリード（橙） 

Ｇ モータリード（緑） 

Ｊ モータリード（黒） 

Ｌ ＣＷ側リミットセンサ入力 

Ｍ ＣＣＷ側リミットセンサ入力 

Ｎ 近接原点センサ入力 

Ｏ 原点センサ入力 

Ｐ センサ電源（ＤＣ５Ｖ（＋）） 

Ｒ センサ電源（ＤＣ５Ｖ（－）） 

Ｓ 電磁ブレーキ電源（ＤＣ２４Ｖ（＋）） 

Ｔ 電磁ブレーキ電源（ＤＣ２４Ｖ（－）） 

Ｕ フレームグランド 
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【ステージ接続コネクタ（１．４Ａ／相のとき（特注））】 

A

PO

N M L R

G

D

E

B

C

F

H

I

K

コネクタ型番   ： ０９－０３４０－００－１６（Ｂｉｎｄｅｒ製：メス） 

   適合プラグ    ： ０９－０３３７－０２－１６（Ｂｉｎｄｅｒ製） 

適合コンタクト  ： ０９－０３３７－９２－１４（Ｂｉｎｄｅｒ製） 

 

 

ピン 端子機能 

 

 

番号 

Ａ モータリード（青） 

Ｂ モータリード（赤） 

Ｃ モータリード（橙） 

Ｄ モータリード（緑） 

Ｅ モータリード（黒） 

Ｆ ＣＷＬＳ入力 

Ｇ ＣＣＷＬＳ入力 

Ｈ ＮＯＲＧ入力 

Ｉ ＯＲＧ入力 

Ｋ センサ電源（ＤＣ５Ｖ（＋）） 

Ｌ センサ電源（ＤＣ５Ｖ（－）） 

Ｍ 電磁ブレーキ電源（ＤＣ２４Ｖ（＋）） 

Ｎ 電磁ブレーキ電源（ＤＣ２４Ｖ（－）） 

Ｏ フレームグランド 

Ｐ オープン 

Ｒ オープン 
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2.1.2. ＧＰ－ＩＢインターフェイスの接続 （ＩＥＥＥ－４８８．２規格に準拠） 

本器のリアパネル面にあるディップスイッチによりＧＰ－ＩＢアドレス・デリミタの設定（２．２節参照）を 

行い、ＧＰ－ＩＢインターフェイスコネクタとパソコンのＧＰ－ＩＢボードとをＧＰ－ＩＢケーブル（２．１節 

参照

 

注意 ： 

後のディップスイッチの変更は無効となります。 

・ 

ります 

ので絶対に行わないで下さい。 

・ ＧＰ－ＩＢボードの設定は各ボードの取扱説明書を参照して行って下さい。 

 

【コネクタ】 

 ０Ｄ３５ ＤＫ製） 

）により接続します。 

・ ディップスイッチの設定は必ず本器の電源投入前に行って下さい。 

電源投入

ケーブルの接続の前に、本器と周辺機器の電源が切れていることを確認して 

下さい。 

電源が入った状態でケーブルの取り付け、取り外しは機器破損の恐れがあ

５７ＬＥ－２０２４０－７３Ｃ Ｅ （Ｄ

 

ピン番号 名称 方向 機能 ピン番号 名称 方向 機能 

1  13 DIO5 T→L Data I/O DIO1 T→L Data I/O LSB

2 14 DIO6 T→L Data I/O DIO2 T→L Data I/O 

3 T→L Data I/O 15 DIO7 T→L Data I/O DIO3

4 16 DIO8 T→L Data I/O MSB DIO4 T→L Data I/O 

5 tion 17 REN C→L Remote Enable EOI T→L End of Informa

6 ailable 18 GND  DAV GND DAV T→L Not Av

7 dy for Da 19 GND  NRFD GND NRFD L→T Not Rea ta

8 ata Accept 20 GND  NDAC GND NDAC L→T Not D ed

9 Interface Clear 21 GND  IFC GND IFC C→L 

10 SRQ C→L Service Request D 22 GND  SRQ GN

11 C→L Attention ATN GND  ATN 23 GND  

12 earth  シールド 24 GND  EOI GND 

18



 

【インターフェイス機能】 

ソースハンドシェーク機能 あり 

アクセプタハンドシェーク機能 あり 

トーカ機能 あり 

リスナ機能 あり 

サービスリクエスト機能 あり 

リモートローカル機能 なし 

パラレルポール機能 なし 

デバイスクリア機能 なし 

デバイストリガ機能 なし 

コントローラ機能 なし 

デリミタ 
CRLF+EOI／EOI／CR+EOI／LF+EOI 

（ディップスイッチ切り替え） 
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2.1.3. ＲＳ２３２Ｃインターフェイスの接続 

本器の レ ２３２Ｃ 

インターフェイスコネクタとパソコンのＲＳ２３２ＣインターフェイスコネクタとをＲＳ２３２Ｃケーブル 

（２．１節参照）により接続します。 

 

注意 ： ・ ディップス ッチの設定は必ず本器の 行って下さい。電源投入後の 

ディップス チの と

・ ケーブル 続の と いることを確認して 

下さい。 

電源が入っ 状態で の 恐れがあります 

ので絶対 わないで い。 

 

【コネクタ】 

２－１３２ （オムロン製：オス） 

 

 

番号. 機能 

リアパネル面にあるディップスイッチによりボー ートの設定（２．２節参照）を行い、ＲＳ

イ 電源投入前に

イッ 変更は無効 なります。 

の接 前に、本器 周辺機器の電源が切れて

た ケ ルーブ 取り付け、取り外しは機器破損の

に行 下さ

ＸＭ２Ｃ－０９１

ピン 名称 

１ － 未接続 

２ ＲｘＤ（ＲＤ） 受信データ（入力） 

３ ＴｘＤ（ＳＤ） 送信データ（出力） 

４ Ｒ（ＥＲ） データ端末レディ（出力） ＤＴ

５ ＧＮＤ（ＳＧ） 信号用接地 

６ ＤＳＲ（ＤＲ） データセットレディ（入力） 

７ － 未接続 

８ － 未接続 

９ － 未接続 

 

【通信パラメータ】 

伝送手順 調歩同期 

ボーレート １９２００／９６００ｂｐｓ（ディップスイッチ切り替え） 

データ長 ８ビット 

パリティ 無し 

ストップビット １ビット 

Ｘパラメータ 無し 

ハンドシェーク 制御線による 

デリミタ ＣＲ 
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2.1.4. ＵＳＢインターフェイスの接続 （ＵＳＢ１．１準拠） 

 
本器のリアパネル面にあるＵＳＢ接続コネクタにＵＳＢケーブルを取り付けます。 

 

注意 ・ ケ の接続の前に、本器と周辺機器の電源が切れていることを確認して 

下さ  

電 った状態でケーブルの取り付け、取り外しは機器破損の恐れがあります 

ので絶対に行わないで下さい。 

格に準拠し、Ｂｕ  Ｉｎ／Ｂｕｌｋ Ｏｕｔ転送を行います。 

 
【コ

 
リーズBプラグ  ＸＭ７Ｂ－０４４２ （オムロン） 

 

： ーブル

い。

源が入

   ・ ＵＳＢ１．１規 ｌｋ

   ・ 通信形態は、１対１とし、ＨＵＢ接続は考慮しません。 

   ・ デバイス識別のためのアドレス設定は考慮しません。 

ネクタ】 

シ

 

ピン番号 名称 

１ Ｖbus 

２ D－ 

３ Ｄ＋ 

４ ＧＮＤ 

 
【ベンダーＩＤ，プロダクトＩＤ】 

ベンダーＩＤは、ベンダー毎のＩＤとなります。 
ベンダーＩＤ（ｄｅｃｉｍａｌ ３５８１ ｈｅｘ ０ＤＦＤ）をＲＯＭに記憶しています。  
プロダクトＩＤは、機種の管理ＩＤとなります。本器のプロダクトＩＤ（ｈｅｘ ０００１）をＲＯＭに記憶して 
います。 

ン は、デバイス側のベンダーＩＤ及びプロダクトＩＤを認識し、プラグアンド 

 
【デリミタ】

デリミタはＣＲ固定です。

 
 
 
 

 
 
 
 

パソコ 側のＵＳＢドライバ

プレイで、動作します。 
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2.1.5. ＭＯＮＩＴＯＲ出力 

パネ あるＭＯＮＩＴＯＲコネクタ 軸の駆動パルスおよ ルス 

のＡ Ｄを出力し 。 

また 軸の お を出力します。 

 

注意  ケ 接続の の電源が切れていることを確認して下さい。 

電源が は機器破損の恐れ ありますので 

絶 ないで

 

【コネ  
コネ 型番 Ｘ１

   適 グ ３

適 ー ： ＤＸ－

 
ピン 出力タ プ 

本器のリア ル面に より各 び、全軸の駆動パ

Ｎ ます

、各 動作中信号 よび、全軸の動作中信号のＡＮＤ

 ： ーブルの 前に、本器と周辺機器

入った状態でケーブルの取り付け、取り外し が

対に行わ 下さい。 

クタ】

クタ      ： Ｄ ０－２８Ｓ  （ＨＲＳ：メス） 

合プラ       ： ＤＸ ０Ａ－２８Ｐ （ＨＲＳ） 

合カバ ケース  ２８－ＣＶ （ＨＲＳ） 

番号 名称 機能 イ

１ PULSE ３～１９ピン、パルス出力のＡＮＤ出力 Ａ 

２ DRIVE ５～２０ピン、動作中信号出力のＡＮＤ出力 Ａ 

３ XCWPULSE Ｘ軸ＣＷ方向駆動パルス出力 Ｂ 

４ XCCWPULSE ＣＣＷ方向駆動パルス出力 Ｂ Ｘ軸

５ XDRIVE Ｂ Ｘ軸動作中信号出力 

６ YCWPULSE Ｗ方向駆動パルス出力 Ｂ Ｙ軸Ｃ

７ YCCWPULSE Ｗ方向駆動パルス出力 Ｂ Ｙ軸ＣＣ

８ YDRIVE Ｂ Ｙ軸動作中信号出力 

９ ZCWPULSE 方向駆動パルス出力 Ｂ Ｚ軸ＣＷ

１０ ZCCWPULSE Ｚ軸ＣＣＷ方向駆動パルス出力 Ｂ 

１１ ZDRIVE Ｚ軸動作中信号出力 Ｂ 

１２ UCWPULSE Ｕ軸ＣＷ方向駆動パルス出力 Ｂ 

１３ UCCWPULSE Ｕ軸ＣＣＷ方向駆動パルス出力 Ｂ 

１４ Ｕ軸動作中信号出力 Ｂ UDRIVE 

１５ VCWPULSE Ｖ軸ＣＷ方向駆動パルス出力 Ｂ 

１６ VCCWPULSE Ｖ軸ＣＣＷ方向駆動パルス出力 Ｂ 

１７ Ｖ軸動作中信号出力 Ｂ VDRIVE 

１８ WCWPULSE Ｗ軸ＣＷ方向駆動パルス出力 Ｂ 

１９ ULSE Ｗ軸ＣＣＷ方向駆動パルス出力 Ｂ WCCWP

２０ WDRIVE Ｗ軸動作中信号出力 Ｂ 

２１～２４ 未接続 －  

２５ ＋５Ｖ Ｖｃｃ  

２６  ＋５Ｖ Ｖｃｃ 

２７ ＧＮＤ ＧＮＤ  

２８ ＧＮＤ ＧＮＤ  

ＰＵＬＳＥ（１ピン）は６軸のＣＷ、ＣＣＷのパルス出力のＡＮＤを出力し、ＤＲＩＶＥ（２ピン）は６軸の 
動作中信号出力のＡＮＤを出力します。 
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【出力信号（負論理パルス）】 

□ＣＷＰＵＬＳＥ 

□ＣＣＷＰＵＬＳＥ 

□ＤＲＩＶＥ 

【出力タイプ】 
＜Ａタイプ＞                ＜Ｂタイプ＞ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

+5V

4.7K

74LS06相当品 74LS06相当品
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2.1.6. Ｄ２００ハンディターミナル（オプション）の接続 

本器のフロントパネル面にあるターミナルコネクタにＤ２００ハンディターミナルのコネクタ部とを接続 

します。 

 

注意  Ｄ２００ハンディターミナルとの接続の前に、本器と周辺機器の電源が切れていることを 

確認し さ

電 ターミナルの取り付け取り外しは機器破損の恐れ 

が の

 

【コネクタ】 

ク    ９Ｒ－１２Ｓ （ＨＲＳ製：メス） 

       プ   ９Ｐ－１２Ｐ （ＨＲＳ製） 

 

 

 

 

ピ 説明 

 ：

て下 い。 

源が入った状態でＤ２００ハンディ

あります で絶対に行わないで下さい。 

コネ タ型番 ： ＨＲ２５－

 適合 ラグ  ： ＨＲ２５－

ン番号 信号名 

１ Ｐ２４Ｖ 

２ Ｐ２４Ｇ 

ＤＣ２４Ｖ供給電源 

３ Ｎ．Ｃ． 未接続 

４ ＥＭＣ１ ２・ＥＭＣ３コモン ＥＭＣ

５ ＥＭＣ２ 押釦の接点信号がコントロール側に接続されます Ｄ２００非常停止

６ ＥＭＣ３ ０未使用時に非常停止押釦接点信号を短絡状態にします Ｄ２０

７ ＣＴＳ 送信可 

８ ＲＸＤ 受信データ 

９ ＲＴＳ 送信要求 

１０ ＴＸＤ 送信データ 

１１ ＧＮＤ ５Ｖシステムグランド 

１２  シールド線 

 

【コントローラ側 の通信パラメータ】 

伝送手順 調歩同期 

とハンディターミナル間

ボーレート ９６００ｂｐｓ 

データ長 ８ビット 

パリティ 無し 

ストップビット １ビット 

Ｘパラメータ 無し 

ハンドシェーク 制御線による 

デリミタ ＣＲ 
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2.2. ディップスイッチの設定 

本器のリアパネルにあるディップスイッチにはピアノ型スイッチを使用しています。 

各ビットのレバーを下げる よ なります

注意 ： ディップス ッチの設定は必ず本器の 。電源投入後の 

ディップス チの変更は無効となりま

ディップス ッチの設 をおこなう際、 作したり、破損する 
ことがあ 。 
ディップスイッチの設定をおこなう際は さい。 

ことに りＯＮに 。 

・ イ 電源投入前に行って下さい

す。 イッ

・ イ 定 静電気によって本器が誤動

ります

、十分注意して行ってくだ

（１）ＳＷ１…ＧＰ－ＩＢアドレス設定用 

 

１ ２ ３ ４ ５ ６  O
N

 

ビット 項目 内容 

１～５ ＧＰ－ＩＢアドレス １～３０ 自機のＧＰ－ＩＢアドレスを設定します。 

（デフォルト：７） 

６ 予備   

 

例 ２２０のアドレスを１０に設定する。 

ット１ → ＯＦＦ ： ０ 

 ＯＮ  ： ２ 

 ビット５ → ＯＦＦ ： ０ 

    １０ 
。 

（２）Ｓ

） Ｄ

ビ

ビット２ →

ビット３ → ＯＦＦ ： ０ 

ビット４ → ＯＮ  ： ８ 

                                                      
※各数字の合計がアドレスになります

Ｗ２…ＧＰ－ＩＢデリミタ、ＲＳ２３２Ｃボーレート設定 

 

１ ２ ３ ４ ５ ６  O
N

 

ビット 項目 内容 

０ ＣＲＬＦ （デフォルト） 

１ なし 

２ ＣＲ 

１～２ ＧＰ－ＩＢデリミタ設定 

３ ＬＦ 

ＯＦＦ ９６００ｂｐｓ （デフォルト） ３ ＲＳ２３２Ｃボーレート設定 

ＯＮ １９２００ｂｐｓ 

４～６ 未使用 全てOFF 通常の状態で動作します。（デフォルト  ）

注意 状態 

ビット ＯＮ ＯＦＦ 

１ １ ０ 

２ ２ ０ 

３ ４ ０ 

４ ８ ０ 

５ １６ ０ 

： ＳＷ２のビット４～６はメンテナンス及び調整時に使用しますので、デフォルトの

（全てＯＦＦ）を変更しないで下さい。 
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3. Ｄ２

本器と する場合について説明します。 
※ Ｄ２００ハンディターミナルのボタンについて（本書の□で書かれている所）は、１．６．５節 

3.1. 動作モードについて 

本器 ２ いは 

００ハンディターミナル（オプション）による駆動について 

Ｄ２００ハンディターミナルとを接続して自動ステージを駆動

を参照して下さい。 
 

とＤ ００ハンディターミナルと接続を行った場合、Ｄ２００ハンディターミナルのＭＯＤＥある

ＯＲＧを押 ードに切り すことにより、ＣＯＮＴＩＮＵＥ／ＳＴＥＰ／ＰＯＩＮＴ／ＯＲＩＧＩＮ／ＨＯＭＥの各動作モ

替え

・ 定は、Ｄ２００ハンディターミナルのＭＥＮＵ 
て自動ステージの駆動を行うことが出来ます。 

各パラメータ（表示単位、駆動スピードなど）の設

を押すことにより行うことが出来ます。（３．２．３節参照） 
・ 各メモリスイッチ（原点復帰タイプ、リミットスイッチの論理など）の設定は、Ｄ２００ハンディ 

ターミナルのＭＥＮＵを２回押すことにより行うことが出来ます。（３．２．４節参照） 
※ 本器の電源を投入するとＣＯＮＴＩＮＵＥモードになります。 
※ Ｄ２００ハンディターミナルが接続されていない場合はＲＥＭＯＴＥモードになります。 
※ ＲＥＭＯＴＥモードについては、４章を参照して下さい。 

3.1.1. ＣＯＮＴＩＮＵＥモード 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

駆動させたい軸の＋あるいは－が押されている間、自動ステージが駆動します。 
・ ＣＯＮＴＩＮＵＥモードに切り替える場合は、ＭＯＤＥを押してメイン画面上の動作モード 

（３．２．２節参照）が“＜ＣＯＮＴＩＮＵＥ ＭＯＤＥ＞”になるようにします。 

駆 ＋あるいは－が押されている間、設定された各パラメータ、各メモリ ・ 動させたい軸の

スイッチの内容で自動ステージを駆動します。 

＋あるいは－が放された瞬間、急停止または減速停止します（３．２．４．７節参照）。 

・ ＋あるいは－が押されている時間が０．５秒以下の場合１パルス送りとなります。 
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3.1.2.  ＳＴＥＰモード 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

駆動させたい軸の＋あるいは－を一回押すだけで、自動ステージが定パルス駆動します。 
・ ＳＴＥＰモードに切り替える場合は、ＭＯＤＥを押してメイン画面上の動作モード（３．２．２節 

参照）が“＜ＳＴＥＰ ＭＯＤＥ＞”になるようにします。 

・ い。 

メータ、各メモリスイッチの内容で 
定パルス移動量の設定は、３．２．３．２節を参照して下さ

・ 駆動させたい軸の＋あるいは－が押されると、各パラ

自動ステージの定パルス駆動を行い減速停止します。 

注 に 
めに、原点復帰などで位置を確認 

3.1.3. 

・ ＰＯＩＮＴモードに切り替える場合は、ＭＯＤＥを押してメイン画面上の動作モード（３．２．２節 

意 ： 本器の電源を切ると現在位置が０（クリア）されます。再度、電源を投入したとき

自動ステージと周辺機器との衝突などを避けるた

してから行って下さい。 

ＰＯＩＮＴモード 

駆動させたい軸の軸指定ボタン（Ｘ／Ｕ、Ｙ／Ｖ、Ｚ／Ｗ）を押してＥＮＴＥＲを押すと自動ステー 

ジが設定されたポイントの位置まで駆動します。 

参照）が“＜ＰＯＩＮＴ ＭＯＤＥ＞”になるようにします。 

・ ＰＯＩＮＴの設定は、３．２．３．５節を参照して下さい。 

・ 駆動させたい軸の軸指定ボタン（Ｘ／Ｕ、Ｙ／Ｖ、Ｚ／Ｗ）を押してＥＮＴＥＲを押すと各パラメ 
ータ、各メモリスイッチの内容で自動ステージが設定されたポイントの位置まで駆動を行い 
減速停止します。（ＨＯＭＥモード（３．１．５節参照）と同様な使用方法が出来ます。） 

原 第二原点として使うことが出来ます。 

    原点復帰をしてから、作業ポイントまで位置決めを行い、このポイントを設定することに 
より、今後は原点復帰後、ポイントという簡単な作業で位置決めを行うことが出来ます。 
 

めに、原点復帰などで位置を確認 

・ 点リミット以外の

注意 ： 本器の電源を切ると現在位置が０（クリア）されます。再度、電源を投入したときに 
自動ステージと周辺機器との衝突などを避けるた

してから行って下さい。 
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3.1.4. 

 

 

・ ＯＲＩＧＩＮモードに切り替える場合は、ＯＲＧを押してメイン画面上の動作モード（３．２．２節 

ＯＲＩＧＩＮモード 

原点復帰させたい軸の軸指定ボタン（Ｘ／Ｕ、Ｙ／Ｖ、Ｚ／Ｗ）を押してＥＮＴＥＲを押すと自動 

 

参照）が“＜ＯＲＩＧＩＮ ＭＯＤＥ＞”になるようにします。 

・ 原点復帰タイプの設定は、３．２．４．１節を参照して下さい。 

・ Ｗ）を押してＥＮＴＥＲを押すと 
原点復帰の方式は、１２種類あります。自動ステージにあった方式を選択して下さい。 

原点復帰させたい軸の軸指定ボタン（Ｘ／Ｕ、Ｙ／Ｖ、Ｚ／

が設定された原点復帰方式で原点 各パラメータ、各メモリスイッチの内容で自動ステージ

復帰を行います。 
動作中は軸指定ボタン（Ｘ／Ｕ、Ｙ／Ｖ、Ｚ／Ｗ）のＬＥＤが点灯し、停止後に消灯します。 

・ ．８節を

 

3.1.5. 

 
 
 

・ ＨＯＭＥ は、ＯＲＧを押してメイン画面上の動作モード（３．２．２節 

原点復帰完了後、現在位置はデフォルトで０リセットされます。設定方法は、３．２．４

参照して下さい。 

・ 原点復帰タイプのデフォルトは、“０”になっています。この場合、原点復帰は行いません。 

ＨＯＭＥモード 

モードに切り替える場合

ステージの原点復帰を行います。 

駆動さ たい軸の軸指定ボタン（Ｘ／Ｕ、Ｙ／Ｖ、Ｚ／Ｗ）を押してＥＮＴＥＲを押すと自動ステー せ

ジが設定されたホームの位置まで駆動します。 

参照）が“＜ＨＯＭＥ ＭＯＤＥ＞”になるようにします。 

・ ＨＯＭＥの設定は、３．２．３．５節を参照して下さい。 

の軸指定ボタン（Ｘ／Ｕ、Ｙ／Ｖ、Ｚ／Ｗ）を押してＥＮＴＥＲを押すと各パラメ ・ 駆動させたい軸

ータ、各メモリスイッチの内容で自動ステージが設定されたホームの位置まで駆動を行い 
減速停止します。（ＰＯＩＮＴモード（３．１．３節参照）と同様な使用方法が出来ます。） 

原 第二原点として使うことが出来ます。 

    原点復帰をしてから、作業ポイントまで位置決めを行います。 このポイントをホームポジ 
ションとして設定することにより、今後は原点復帰後、ホームポジションへ移動という簡単な 
作業で位置決めを行うことが出来ます。 
 

注意 ： 本器の電源を切ると現在位置が０（クリア）されます。再度、電源を投入したときに 
自動ステージと周辺機器との衝突などを避けるために、原点復帰などで位置を確認 
してから行って下さい。 

・ 点リミット以外の
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3.2. 表示画面の説明 

Ｄ２００ハンディターミナルを接続することにより、４行２０桁のＬＣＤに画面表示を行うことが出来ます。 

3.2.1. 表示画面構成 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

※ＭＥＮＵは、Ｄ２００ハンディターミナルのボタンを表します。 

POWER ON
 t 

定パルス移動量設定画面
<STEP PULSE SET> 

 

 

ホームポジション設定画面
<HOME POSITION SET> 

 

ポイント設定画面
<POINT SET> 

 

スピードテーブル設定画面
 

 

 

 

 

 

 

 

 

機械リミット入力論理設定画面
<LIMIT SENSOR TYPE> 

原点センサ入力論理設定画面
<ORG SENSOR TYPE> 

近接原点センサ入力論理設定画面
<NORG SENSOR TYPE> 

動作方向制御設定画面
<DRIVE DIRECTION> 

テンキー駆動軸設定画面
<TEN KEY DRIVE SET> 

 

パ メータ設定画面
<PARAMETER SET> 

ラ 表示単位設定画面１ 
<STAGE DISPLAY UNIT> 

ソフトリミット設定画面１
<SOFT LIMIT SET> 

 

） 

 

停止処理設定画面 
 E T> 

※枠外の文字は、Ｄ２００ハンディターミナルで選択するメニューを表します。 

※枠内の下段に書かれている内容は、Ｄ２００ハンディターミナルの表示を表します。 

<STOP TYP SE

原点復帰時 セ ト設定画面
<0 E ET

 

0 リ ッ
RES T S > 

 

29
表示単位画面設定２

Uni
Xaxis

など 
 

Pulse
 

SoftLomit
Xaxis

など 

ソフトリミット設定画面２
 

Home
 

Point

 

SpeedTB
MENU
 

 
メモリスイッチ設定画面 
<MEMORY SW SET> 
Type
LS

 

ORG

 

NORG

 

DRDIR

 

TenKeyDR
原点復帰タイプ設定画面
<ORIGIN TYPE SET> 
MENU
メイン画面 
（３．２．２節参照）
（３．２．３節参照

（３．２．３．１節参照）
（３．２．３．２節参照）
（３．２．３．３節参照）
（３．２．３．４節参照）
（３．２．３．５節参照）
（３．２．３．６節参照）
（３．２．４節参照）
（３．２．４．１節参照）
（３．２．４．２節参照）
（３．２．４．３節参照）
（３．２．４．４節参照）
（３．２．４．５節参照）
 
（３．２．４．６節参照）
 
（３．２．４．７節参照）
 
（３ ． ８．２ ４． 節参照）
StopTYPE
0Reset



3.2.2. メイン画面 

本器の電源投入後に表示します。 

動作モードがＣＯＮＴＩＮＵＥ／ＳＴＥＰ／ＰＯＩＮＴ／ＯＲＩＧＩＮ／ＨＯＭＥの時、各軸を駆動します。 

ェイスよりコマンドを受け付けると動作モードをＲＥＭＯＴＥモードに切り替えます。 

ていると、メイン画面は 

。 

※ ＴＥモードについては、４章を参照して下さい。 

Ｕ Ｅ  Ｍ Ｏ Ｄ Ｅ ＞    

外部インターフ

※ 本器あるいはＤ２００ハンディターミナルの非常停止ボタンが押され

表示されませんので、必ず解除してから電源を投入して下さい

解除方法については、１．６．１節および１．６．５節を参照して下さい。 

ＲＥＭＯ

 
 

  ＜ Ｃ Ｏ Ｎ Ｔ Ｉ Ｎ

Ｘ           ０ Ｐ Ｌ Ｓ  ＜ ＊ ＞ ０ 

Ｙ  －    １ ２ ３ ． ４ ５ ｕ ｍ   ［ Ｈ ＞ １ 

Ｚ  ａ ｄ ＜ ＊ ］ ２ － １ ２ ３ ４ ５ ． ６ ７ ８ ｍ ｒ 
 

 

 

【動作モード】 

より現在選択されている動作モードを表示します。 

動作モード 

制御軸 現在位置（ポジション） 表示単位 ステータス 速度テーブル

 

MODE および、ORG に

（ＣＯＮＴＩＮＵＥ、ＳＴＥＰ、ＰＯＩＮＴ、ＯＲＩＧＩＮ、ＨＯＭＥ、ＲＥＭＯＴＥ） 

※ ＲＥＭＯＴＥモードは、外部インターフェイスよりコマンドが受け付けられたときに表示し 

す。 

 

 【制御

なっている軸を表示します。 

ての軸が停止中で、動作モードがＲＥＭＯＴＥモード 

えます。 

ま

軸】 

制御対象と

※ 本器の制御軸数が４軸以上のとき、全

以外の時、⇔を押す毎に下記のように切り替

・ Ｄ２２４の場合、制御軸をＸＹＺ⇔Ｕに切り替えます。 

切り替えます。 

に切り替えます。 

 

 【現在位

制御

 

【表示単位】 

り選択された表示単位を表します。 

・ Ｄ２２５の場合、制御軸をＸＹＺ⇔ＵＶに

・ Ｄ２２６の場合、制御軸をＸＹＺ⇔ＵＶＷ

置（ポジション）】 

軸の現在位置を表示します。 

 

パラメータによ

（ＰＬＳ、ｕｍ、ｍｍ、ｄｅｇ、ｍｒａｄ） 
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 【ステータス】 

制御対象となっている軸の状態を表します。 

＜ ：＋（ＣＷ）側の機械リミットを検出中です。 

＞ ：－（ＣＣＷ）側の機械リミットを検出中です。 

［  ：＋（ＣＷ）側のソフトリミットを検出中です。 

］  ：－（ＣＣＷ）側のソフトリミットを検出中です。 

＊ ：原点復帰により機械原点を検出し停止しています。 

Ｈ ：ホームポジション位置です。 

※ 機械リミットとソフトリミット同時検出の場合、機械リミットを優先表示します。 

※ 原点検出表示とホームポジション表示が同時の場合、原点検出表示を優先します。 

【速度テーブル】 

各軸の選択中速度テーブルＮｏを表示します。 

   （０～９） 
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3.2.3. パラメータ設定画面 

表示画面がメイン画 ての軸が モード以外の時、MENU を押す 面、全 停止中、動作モードがＲＥＭＯＴＥ

とパラメータ設定画面を 、各種パ

※ 外部イン イスより ＭＯＴＥモードに切り替え 

ません。

※ 本画面で 動は

※ 全てのパラメータは、ＥＥＰＲＯＭによりメモリバックアップされます。 

Ｐ Ａ Ｒ Ａ Ｍ Ｅ Ｔ Ｅ Ｒ  Ｓ Ｅ Ｔ ＞    

表示し ラメータの設定変更を行います。 

ターフェ コマンドを受け付けても動作モードをＲＥ

 

の各軸の駆 できません。 

 

  ＜ 

→ Ｕ ｎ ｉ ｔ        Ｈ ｏ ｍ ｅ     

  ｅ       Ｐ ｏ ｉ ｎ ｔ    Ｐ ｕ ｌ ｓ

 Ｓ ｏ ｆ ｔ Ｌ ｉ ｍ ｉ ｔ   Ｓ ｐ ｅ ｅ ｄ Ｔ Ｂ  

 

 

 

Ｕｎｉｔ 表示単位設定画面を開きます。 

Ｐｕｌｓｅ 定パルス移動量設定画面を開きます。 

ＳｏｆｔＬｉｍｉｔ ソフトリミット設定画面を開きます。 

Ｈｏｍｅ ホームポジション設定画面を開きます。 

Ｐｏｉｎｔ ポイント設定画面を開きます。 

ＳｐｅｅｄＴＢ 速度テーブル設定画面を開きます。 

 

パラメータの画面は、下記の設定手順により選択されます。 

設定手順～ 

① カーソルをテンキーの２、４、６、８により、設定変更を行うパラメータメニューにカーソルを 

カーソル  パラメータメニュー 

各

～

合わせます。 

※ ＭＯＤＥあるいは、ＯＲＧを押すとパラメータ設定を行う直前の動作モードに戻ります。 

   ② ENTER を押して決定します。 

③ 各パラメータメニューの設定画面を表示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 パラメータメニュー カーソル
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３．２．３．１ 表示単位設定画面１、２ 

 

 

パ の時、カーソルをテンキーの２、４、６、８により、Ｕｎｉｔに 

 確認することが出来ます。 
ことが出来ます。 

表示単位を設定すると、自動ステージの移動量を任意の単位で

これにより、“１パルス移動したから何μｍ移動した”というような手間を省く

ラメータ設定画面（３．２．３節参照）

合わせます。 

次に ENTER を押すと次のような表示単位設定画面１が表示されます。 

 

＜ Ｓ Ｔ Ａ Ｇ Ｅ  Ｄ Ｉ Ｓ Ｐ Ｌ Ａ Ｙ  Ｕ Ｎ Ｉ Ｔ ＞ 

 → Ｘ ａ ｘ ｉ ｓ              

  Ｙ ａ ｘ ｉ ｓ              

  Ｚ ａ ｘ ｉ ｓ              

カーソル 設定軸 

 

 

 

  ここで、表示単位設定を行いたい軸を下記のように選択します。 

① カーソルをテンキーの２、８により、設定変更を行う軸に合わせます。 

※ ＥＳＣを押すとパラメータ設定画面に戻ります。 

② ENTER を押して決定します。 

 

上記設定手順により、選択された軸の表示単位設定画面２が次ページように表示されます。 
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 例）Ｘ軸表示単位

→ Ｘ ｓ ｄ ａ ｒ ｄ  ０ ． ０ ０ ０ ０ ０ ０ １ 

設定画面 

ｔ ａ ｎ 

 Ｘ ｕ        ｎ ｉ ｔ      ｍ ｍ  

 Ｘ ｄ  ｉ ｖ     １ ／ １       ｒ ｄ

 Ｘ ｒ ０ ． ０ ０ｅ ｓ ｏ ｌ ｕ ｔ   ０ ０ ０ ０ １ 

 

 

 

 

設定項目 設定データ範囲 ﾃﾞﾌｫﾙﾄ

カーソル 設定項目 カーソル 設定データ   

内容 

Ｘｓｔａｎｄａｒｄ Ｘ軸のフルステップ１パルス移動量を設定します。 

※ご使

して下さい。 

０．００００００１ 

９９９９９９ 

１ 

用になるステージの分解能に合わせて設定 ～９９

Ｘｕｎｉｔ

※ｍｒａｄはお客様の任意の単位として使用出来ま 

す。 

 Ｘ軸の表示単位を設定します。 ＰＬＳ／ｕｍ／ｍｍ ＰＬＳ 

※ステージによって1パルスあたりの移動量が 

異なります。Xstandardの数値と合わせて変更 

／ｄｅｇ／ｍｒａｄ 

して下さい。 

Ｘ ｒｄｉｖ Ｘ軸のドライバ分割数を設定します。 １／１～１／２５０ １／１ ｄ

Ｘ

Ｘｓｔａｎｄａｒｄ（ステージ移動量）÷Ｘｄｒｄｉｖ（分割数） 

出来ません １ ｒｅｓｏｌｕｔ Ｘ軸の１パルスあたりの移動量を表示します。 設定

※ 各軸の小数点位置は、ステージ移動量および、分割数の設定により、駆動最小単位である 

１パルスあたりの移動量が求められ、このとき小数点位置が決定します。 

例） ステージ移動量  ＝１μｍ 

            分割数の設定   ＝１／２の時  

１パルスあたりの移動量＝０．５μｍ（小数点以下１桁） 

 

 

さい。） 

 

 

選択

 

 

 

 

 

 

 

注意 ： 本器のマイクロステップドライバの設定と□ｄｒｄｉｖとの設定を一致させてください。

     設定が一致していない場合、自動ステージの実際の移動量と一致しません。 

（本器のマイクロステップドライバの設定は、１．６．３節を参照して下

された軸の表示単位設定は、次ページの設定手順により行います。 

34



～設定

① 更を行う設定項目にカーソルを合わせます。 

手順～ 

 カーソルをテンキーの２、８により、設定変

※ カーソルが設定項目の位置にあるとき、ESC を押すと表示単位設定画面１に戻ります。 

② ENTER を押して決定します。（カーソルが設定データの前に移動します。） 

※ カーソルを設定項目に戻すには ESC を押します。 

③ 

・□ｓｔ

テンキー （設定範囲：０．００００００１～９９９９９９９９）を入力します。 

・□ｕｎ （表示単位） 

選択します。 

設定データを入力します。（□には軸名が入ります。） 

ａｎｄａｒｄの入力（自動ステージの１パルスあたりの移動量（フルステップ）） 

より任意の数値

（デフォルト：１） 

ｉｔの入力

テンキーの２、８により任意の単位（ＰＬＳ／ｕｍ／ｍｍ／ｄｅｇ／ｍｒａｄ）を

（デフォルト：ＰＬＳ） 

２を押す毎に値は、ＰＬＳ→ｍｒａｄ→ｄｅｇ→ｍｍ→ｕｍ→ＰＬＳ・・・の順で切り替わります。 

８の場合は、ＰＬＳ→ｕｍ→ｍｍ→ｄｅｇ→ｍｒａｄ→ＰＬＳ・・・の順で切り替わります。 

・□ｄｒ

テンキーの２、８ り任意 す。（デフォルト：１／１） 

ｄｉｖの入力（モータドライバの分割数） 

によ の値を選択しま

２を押す毎に値 １ ２００・・・１／２→１／１・・・の順で切り替わります。 は、１／ →１／２５０→１／

８の場合は、１／１→１／２・・・１／２００→１／２５０→１／１・・・の順 り替わります。 で切

※ り算出された値が表示されます。 

例） □ｓｔａｎｄａｒｄが０．０２、□ｄｒｄｉｖが１／２の場合、□ｒｅｓｏｌｕｔには“０．０１”と 

表示されます。 

※ □ｕｎｉｔがＰＬＳの時、□ｄｒｄｉｖの値 く□ｓｔａｎｄａｒｄおよび□ｒｅｓｏｌｕｔの値は１となり 

ます。 

録し、カーソルを設定項目に戻します。 

□ｒｅｓｏｌｕｔには、□ｓｔａｎｄａｒｄ、□ｄｒｄｉｖの設定値よ

に関係な

   ④ ENTER を押すと設定データを登

※ 他の設定項目を続けて入力する場合には①に戻ります。 

※ 設定データの入力および修正については、下記のようになります。 

・ データの入力が行われていない場合 

 

BS 機能しません。 

CLR 機能しません。 

ESC データは変わらずカーソルを軸に戻します。

・ データの入力がテンキーより行われた場合 

BS 直前に入力された１文字を消します。 

CLR 数値を０にします。 

ESC データを元の状態に戻します。 
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３．２． ．  定 移動量設定画面 

 

 

注意 ： 本器の電源を切ると現在位置が０（クリア）されます。再度、電源を投入したときに 
避けるために、原点復帰などで位置を確認 

してから行って下さい。 

 

【ショー

パ り、Ｐｕｌｓｅに 

３ ２ パルス

定パ 動 を 定 る 、 い 、 を た を る ルス移 量 設 す と ＋ある は － １回押すことにより設定し 値 駆動す

ことが ま 。 れ よ 、 繰 が 易 行うこ が 来 す。 
 ショートカットからも設定を変えることが出来ます。 

出来 す こ に り 一定間隔の り返し動作など 容 に と 出 ま

 ※

 

自動ステージと周辺機器との衝突などを

トカットを使用しない場合】 

ラメータ設定画面（３．２．３節参照）の時、カーソルをテンキーの２、４、６、８によ

合わせ

次 量設定画面が表示されます。 

ます。 

に ENTER を押すと次のような定パルス移動

   Ｓ Ｅ Ｔ ＞   ＜ Ｓ Ｔ Ｅ Ｐ  Ｐ Ｕ Ｌ Ｓ Ｅ

→ Ｘ         １ ０ ０ Ｐ Ｌ Ｓ     

 Ｙ      １ ２ ． ３ ４ ５ ｕ ｍ      

 Ｚ      ０ ． ０ １ ２ ３ ｄ ｅ ｇ     

 

定パルス移動量は、下記の設定手順によ

～設定手順～ 

① カーソルをテンキーの２、８により

 

 

※ カーソルが軸の位置にあるとき

② ENTER を押して決定します。（カー

※ カーソルを軸に戻すには ESC

③ 設定データをテンキーより入力しま

設定範囲は０～９９９９９９９９（デ

位は表示単位設定パラメ表示単

④ ENTER を押すと設定データを登録

※ 他の軸を続けて入力する場合

 

 

 

 

 

 

カーソル カーソル 軸 
設定データ
り行います。 

、設定を行う軸にカーソルを合わせます。 

、ESC を押すとパラメータ設定画面に戻ります。 

ソルが設定データの前に移動します。） 

または ENTER を押します。 

す。 

フォルト：１）です。 

ータ（３．２．３．１節参照）により選択されます。 

し、カーソルを軸に戻します。 

には①に戻ります。 
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【ショートカットを使用する場合】 

イン画面、全ての軸が停止中、動作モードがＲＥＭＯＴＥモード以外の時、パラメータ 

設定画面（ とが 

出来ます。 

～設定手順～ 

① 変更する軸 れか）を押しながら BS を押します。 

表示画面がメ

３．２．３節参照）を通過せずに定パルス移動量を下記の設定手順により設定するこ

指定ボタン（Ｘ／Ｕ、Ｙ／Ｖ、Ｚ／Ｗのいず

② 

※ の前にあります。 

※ ESC を押すと ソル  

定パルス移動量設定画面が表示されます。 

カーソルは軸指定された軸の設定データ

カー を軸に戻します。

※ ENTER を押 設定 面に戻ります。 すと、 を中止しメイン画

③ 設定データをテンキーより入

※ ない場合】と同様です。 

④ ENTER を押すと設定データを登録し、メイン画面に戻します。 

力します。 

設定範囲等については、【ショートカットを使用し

 

【共通項目】 

※ 設定データが ス 合、データを補正します。 

ｋ＝設定データ÷１パルス移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ）     

（ｋの小数点以下は切り捨て） 

補正値＝ｋ×１パルス移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ） 

※ 設定データの入力および修正については、下記のようになります。 

・ データの入力が行われていない場合 

BS 

１パル 移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ）の倍数でない場

機能しません。 

CLR 機能しません。 

ESC データは変わらずカーソルを軸に戻します。

・ データの入力がテンキーより行われた場合 

BS 直前に入力された１文字を消します。 

CLR 数値を０にします。 

ESC データを元の状態に戻します。 

 

 

 

 

 

 

 

37



３

 

 

 

 

注意 ： ・ 本器の電源を切ると現在位置が０（クリア）されます。再度、電源を投入したときに 
自動ステージと周辺機器との衝突などを避けるために、原点復帰などで位置を確 
認してから行って下さい。 

ないで下さい。 

 

パラメ キーの２、４、６、８により、ＳｏｆｔＬｉｍｉｔに 

．２．３．３ ソフトリミット設定画面１、２ 

・ ソフトリミットをシステムの最終保護機能として使用し

システムの保護として機械リミットを併用して下さい。 

ータ設定画面（３．２．３節参照）の時、カーソルをテン

合わせます。 

次に ENTER を押すと次のようなソフトリミット設定画面１が表示されます。 

 

  ＜ Ｓ Ｏ Ｆ Ｔ  Ｌ Ｉ Ｍ Ｉ Ｔ  Ｓ Ｅ Ｔ ＞   

 →  Ｘ ａ ｘ ｉ ｓ              

  Ｙ ａ ｘ ｉ ｓ              

  Ｚ ａ ｘ ｉ ｓ              

 

 ここで、表示単位設定を行いたい軸を下記のように選択します。 

① カーソルをテンキーの２、８により、設定変更を行う軸に合わせます。 

 

 

 

② ENTER を押して決定します。 

※ ＥＳＣを押すとパラメータ設定画面に戻ります。 

 

上記設定手順により、選択された軸のソフトリミット設定画面２が れます。 

 

例） Ｘ軸ソフ

 ＋  

次のように表示さ

トリミット設定画面 

→ Ｘ  Ｓ Ｌ         １ ０ ０ Ｐ Ｌ Ｓ  

 Ｘ ＋ Ｏ Ｎ           Ｓ Ｅ     

 Ｘ － Ｓ Ｌ  －       １ Ｓ  ０ ０ Ｐ Ｌ 

 Ｘ －     Ｓ Ｅ  Ｏ Ｆ Ｆ         

 

 

 

 

カーソル 設定軸 

カーソル カーソル 設定項目 設定データ 

ソフトリミットを設定すると、機械リミットセンサとは別に、設定した値でリミットを行うことが出来 
す これ ジ 動 範 を 限 る と 出 ま の 、 策の補助 
能 して 。 

ま 。 により、自動ステー の 作 囲 制 す こ が 来 す で 安全対

機 と 使用出来ます
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設 項  定 目 内容 設定範囲 デフォルト

Ｘ＋Ｓ

します。 ～９９９９９９９９ 

Ｌ Ｘ軸の＋（ＣＷ）方向のソフトリミット値を設定 －９９９９９９９９ ９９９９９９９９ 

－９．９９９９９９９ 

～９．９９９９９９９ 

Ｘ

（ＯＮ）／無効（ＯＦＦ）を設定します。 

OFF ＋ＳＥ Ｘ軸の＋（ＣＷ）方向ソフトリミットの有効 ＯＮ／ＯＦＦ 

Ｘ－Ｓ ソフトリミット位置を －９９９９９９９９ 

～９９９９９９９９ 

-９９９９９９９９Ｌ Ｘ軸の－（ＣＣＷ）方向の

設定します。 

－９．９９９９９９９ 

～９．９９９９９９９ 

Ｘ－ＳＥ Ｘ軸の－（ＣＣＷ）方向ソフトリミットの有効 ＯＮ／ＯＦＦ OFF 

（ＯＮ）／無効（ＯＦＦ）を設定します。 

 

選択され

～設定手

合わせます。 

た軸の表示単位設定は、下記の設定手順により行います。 

順～ 

① カーソルをテンキーの２、８により、設定変更を行う設定項目にカーソルを

※ カーソルが設定項目の位置にあるとき、ESC を押すとソフトリミット設定画面１に戻ります。 

② ENTER を押して決定します。（カーソルが設定データの前に移動します。） 

※ カーソルを設定項目に戻すには ESC または ENTER を押します。 

③ 設定データを入力します。（□

・□＋ＳＬ、□－ＳＬの入力 

設定データをテンキーより入力します。 

設定範囲は－９９９９９９９９～９９９９９９９９、－９．９９９９９９９～９．９９９９９９９です。 

（デフォルト：□＋ＳＬは、９９９９９９９９／□－ＳＬは、－９９９９９９９９） 

表示単位は表示単位設定パラメータ（３．２．３．１節参照）により選択されます。 

） 

には軸名が入ります。） 

・□＋ＳＥ、□－ＳＥの入力 

テンキーの２、８により有効（ＯＮ）／無効（ＯＦＦ）を選択します。（デフォルト：ＯＦＦ

設定は、テンキーの２あるいは、８を押す毎にＯＮ→ＯＦＦの順で切り替えます。 

④ TEN ER を押すと設定データを登録し、カーソルを設定項目に戻します。 

※ 他の設 す。 

 

 

 

 

 

 

 

定項目を続けて入力する場合には①に戻りま

次のページに続きます。 
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※ ソフトリミットを した ３．２．４．７節参照）。 

※ ソフトリミット 出停 Ｘスピード時１０パルス以内です。 

※ 原点検出駆動時は、ソ

※ 設定データが１パルス移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ）の倍数でない場合、データを補正します。 

ｋ＝設定データ÷１パルス移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ） 

（ｋの小数点以下は切り捨て） 

補正値＝ｋ×１パルス移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ） 

※ 設定データの入力および修正については、下記のようになります。 

・ データの入力が行われていない場合 

BS 

検出 場合は急停止または減速停止します（

位置検 止位置精度は、ＭＡ

フトリミットは働きません。 

機能しません。 

CLR 機能しません。 

ESC データは変わらずカーソルを軸に戻します。

・ データの入力がテンキーより行われた場合 

BS 直前に入力された１文字を消します。 

CLR 数値を０にします。 

ESC データを元の状態に戻します。 
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す。再度、電源を投入したときに 
自動ステージと周辺機器との衝突などを避けるために、原点復帰などで位置を確認 

 

【シ

パラメ 、６、８により、Homeに 

．２．３．４ ホームポジション設定画面 

ションを設定すると、駆動させたい軸の軸指定ボタン（Ｘ／Ｕ、Ｙ／Ｖ、Ｚ／Ｗ）を ホームポジ

押してＥＮＴＥＲを押すと自動ステージが設定されたホームの位置まで駆動します。 
これにより、原点リミット以外の第二原点として使うことが出来ます。 

か 作 ポ ン ま 位置決めを い す  ーム 
ジ ン し 設 す こ に 後 シ へ移動という簡単 
作業で 置 め 行 こ が Ｐ Ｎ ー と 様 使 方 が出来ま 。） 

※ ョートカットからも設定を変えることが出来ます。 

 

例えば、原点復帰をして ら、 業 イ ト で 行 ま 。 このポイントをホ

ポ ショ と て 定 る と より、今 は原点復帰後、ホームポジ ョン

な 位 決 を う と 出来ます。（ ＯＩ Ｔモ ド 同 な 用 法 す

  シ

 
注意 ： 本器の電源を切ると現在位置が０（クリア）されま

してから行って下さい。 

ョートカットを使用しない場合】 

ータ設定画面（３．２．３節参照）の時、カーソルをテンキーの２、４

合

次に ENT

わせます。 

ER を押すと次のようなホームポジション設定画面が表示されます。 

 

＜ Ｈ Ｏ Ｍ Ｅ  Ｐ Ｏ Ｓ Ｉ Ｔ Ｉ Ｏ Ｎ  Ｓ Ｅ Ｔ ＞  

→ Ｘ         １ ０ ０ Ｐ Ｌ Ｓ     

 Ｙ      １ ２ ． ３ ４ ５ ｕ ｍ      

 ｅ ｇ     Ｚ      ０ ． ０ １ ２ ３ ｄ

 

 

ーソルをテンキーの２、８により、設定を行う軸にカーソルを合わせます。 

ホームポジションの設定は、下記の設定手順により行います。 

～設定手順～ 

① カ

※ カーソルが軸の位置にあるとき、ESC を押すとパラメータ設定画面に戻ります。 

② ENTER を押して決定します。（カーソルが設定データの前に移動します。） 

※ カーソルを軸に戻すには ESC または ENTER を押します。 

③ 

、－９．９９９９９９９～９．９９９９９９９です。 

３．２．３．１節参照）により選択されます。 

④ 

設定データをテンキーより入力します。 

設定範囲は－９９９９９９９９～９９９９９９９９

（デフォルト ： ０） 

表示単位は表示単位設定パラメータ（

ENTER を押すと設定データを登録し、カーソルを軸に戻します。 

※ 他の軸を続けて入力する場合には①に戻ります。 

 

カーソル カーソル 軸 設定データ 
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【ショートカットを使用する場合】 

表示画 タ 

設定画面（３．２．３ 手順により設定すること出来 

ます。 

～設定手順～ 

① CLR を押します。 

面がメイン画面、全ての軸が停止中、動作モードがＲＥＭＯＴＥモード以外の時、パラメー

節参照）を通過せずにホームポジションを下記の設定

変更する軸指定ボタン（Ｘ／Ｕ、Ｙ／Ｖ、Ｚ／Ｗのいずれか）を押しながら

② ホー

※ カーソルは軸指定され タの前にあります。 

※ ESC を押す ソル  

ムポジション設定画面が表示されます。 

た軸の設定デー

とカー を軸に戻します。

※ ENTER を押す 設定をと、 中止しメイン画面に戻ります。 

③ 設定

※ 設定範囲等については、【ショートカットを使用しない場合】と同様です。 

④ ENTER を押すと設定データを登録し、メイン画面に戻します。 

データをテンキーより入力します。 

 

【共通項目】 

※ 設定データが１パルス移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ）の倍数でない場合、データを補正します。 

ｋ＝設定データ÷１パルス移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ）     

（ｋの小数点以下は切り捨て） 

補正値＝ｋ×１パルス移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ） 

※ 設定データの入力および修正については、下記のようになります。 

・ データの入力が行われていない場合 

BS 機能しません。 

CLR 機能しません。 

ESC データは変わらずカーソルを軸に戻します。

・ データの入力がテンキーより行われた場合 

BS 直前に入力された１文字を消します。 

CLR 数値を０にします。 

ESC データを元の状態に戻します。 
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ア）されます。再度、電源を投入したときに 
自動ステージと周辺機器との衝突などを避けるために、原点復帰などで位置を確認 

 

【シ

パラメ 、６、８により、Ｐｏｉｎｔに 

．２．３．５ ポイント設定画面 

ションを設定すると、駆動させたい軸の軸指定ボタン（Ｘ／Ｕ、Ｙ／Ｖ、Ｚ／Ｗ）を ポイントポジ

押してＥＮＴＥＲを押すと自動ステージが設定されたポイントの位置まで駆動します。 
これにより、原点リミット以外の第二原点として使うことが出来ます。 

え 、 点 帰 作 ポ ン ま 位置決めを い  の イ トを イント 
ジ ン し 設 す こ に 後 ポ シ ン 移動と う簡単 
作業で 置 め 行 こ が Ｈ ー と 様 使用方法が出来ま 。） 

※ ショートカットからも設定を変えることが出来ます。 

 

例 ば 原 復 をしてから、 業 イ ト で 行 ます。 こ ポ ン ポ

ポ ショ と て 定 る と より、今 は原点復帰後、ポイント ジ ョ へ い

な 位 決 を う と 出来ます。（ ＯＭＥモ ド 同 な す

 
 

注意 ： 本器の電源を切ると現在位置が０（クリ

してから行って下さい。 

ョートカットを使用しない場合】 

ータ設定画面（３．２．３節参照）の時、カーソルをテンキーの２、４

合

次に ENT

わせます。 

ER を押すと次のようなポイント設定画面が表示されます。 

 

    ＜ Ｐ Ｏ Ｉ Ｎ Ｔ  Ｓ Ｅ Ｔ ＞      

→ Ｘ         １ ０ ０ Ｐ Ｌ Ｓ     

 Ｙ      １ ２ ． ３ ４ ５ ｕ ｍ      

 ｅ ｇ     Ｚ      ０ ． ０ １ ２ ３ ｄ

 

 

をテンキーの２、８により、設定を行う軸にカーソルを合わせます。 

ポイントの設定は、下記の設定手順により行います。 

～設定手順～ 

① カーソル

※ カーソルが軸の位置にあるとき、ESC を押すとパラメータ設定画面に戻ります。 

② ＥNTER を押して決定します。（カーソルが設定データの前に移動します。） 

※ カーソルを軸に戻すには ESC または ENTER を押します。 

③ 

９９９～９．９９９９９９９です。 

す。 

。 

設定データをテンキーより入力します。 

設定範囲は－９９９９９９９９～９９９９９９９９、－９．９９９９

（デフォルト ： ０） 

表示単位は表示単位設定パラメータ（３．２．３．１節参照）により選択されま

④ ENTER を押すと設定データを登録し、カーソルを軸に戻します

※ 他の軸を続けて入力する場合には①に戻ります。 

 

カーソル 軸 設定データ カーソル 
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【ショー

表示画面がメイン ード以外の時、パラメータ 

設定画面（３．２．３節参照）を より設定すること出来ます。 

～設定手順～ 

① ESC を押します。 

トカットを使用する場合】 

画面、全ての軸が停止中、動作モードがＲＥＭＯＴＥモ

通過せずにポイントを下記の設定手順に

変更する軸指定ボタン（Ｘ／Ｕ、Ｙ／Ｖ、Ｚ／Ｗのいずれか）を押しながら

② ポイ

※ カーソルは軸指定され タの前にあります。 

※ ESC を押す ソル  

ント設定画面が表示されます。 

た軸の設定デー

とカー を軸に戻します。

※ ENTER を押す 設定をと、 中止しメイン画面に戻ります。 

③ 設定

※ 設定範囲等については、【ショートカットを使用しない場合】と同様です。 

④ ENTER を押すと設定データを登録し、メイン画面に戻します。 

データをテンキーより入力します。 

 

【共通項目】 

※ 設定データが１パルス移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ）の倍数でない場合、データを補正します。 

ｋ＝設定データ÷１パルス移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ）     

（ｋの小数点以下は切り捨て） 

補正値＝ｋ×１パルス移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ） 

※ 設定データの入力および修正については、下記のようになります。 

・ データの入力が行われていない場合 

BS 機能しません。 

CLR 機能しません。 

ESC データは変わらずカーソルを軸に戻します。

・ データの入力がテンキーより行われた場合 

BS 直前に入力された１文字を消します。 

CLR 数値を０にします。 

ESC データを元の状態に戻します。 
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注意 ・ 自動ステージの スピード以上の駆動速度（ を入れた場合、モータが脱調 

する恐れがあります。 

・ 起動速度（Ｌ）が駆動速度（Ｆ）より大きい値が入力された場合、駆動速度（Ｆ）の 

 

パラメータ設定画面（３．２．３節参照）の時、カーソルをテンキーの２、４、６、８により、ＳｐｅｅｄＴＢに 

．２．３．６ 速度テーブル設定画面 

 

 
 

： ＭＡＸ Ｆ）

値が起動速度（Ｌ）の値となります。（表示内容は変わりません。） 

合わせます。 

次に ENTER を押すと次のようなポイント設定画面が表示されます。 

 

Ｎ ｏ  Ｌ ｐ ｐ ｓ   Ｆ ｐ ｐ ｓ   Ｒ ｍ ｓ ｅ ｃ 

 ０ ＊   １ ０      １ ０     １  

 １    ５ ０      ５ ０     １  

 ２   １ ０ ０     １ ０ ０     １  

 

 

 

 

 

※ 起動速度（ ） ｐｓ）およ （Ｒｍｓｅｃ）関 図のように 

ます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ｌｐｐｓ 、駆動速度（Ｆｐ び加減速レート 係は、下

なってい

テーブルNo. Ｌ設定データ 
カーソル 

 
カーソル 

F設定データ R設定データ

カーソル 

pps 

msec 

F 

L 

R R 

速度テーブルは、Ｎｏ．０～９の１０種類を設定することが出来ます｡ 
ル させた タ （Ｘ Ｕ 、 ／ の ずれ 速度テーブ を設定すると、駆動 い軸の軸指定ボ ン ／ 、Ｙ／Ｖ Ｚ Ｗ い

か）を し が 設定し 速 テ ブ の番号を キ よ 入 し す  
れ 、そ 都度細か 設 を な も ブ か 選択し 、自動 

ステージを駆動することが出来ます。  

押 な ら た 度 ー ル テン ー り 力 ま 。

こ により の い速度 定 し くて １０種類の速度テー ル ら て
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速度テーブルＮｏ．は、下記 になっています。 

内 デ

のよう

容 設定範囲 フォルト 

起動速度（Ｌ） １～９９９９ｐｐｓ １０ｐｐｓ 

駆動速度（Ｆ） １～９９９９９９ｐｐｓ １０ｐｐｓ 
速度テーブル 

Ｎｏ．０ 
Ｒ）  加減速レート（ １～９９９９msec １msec 

起動速度（Ｌ） １～９９９９ｐｐｓ ５０ｐｐｓ 

駆動速度（Ｆ） １～９９９９９９ｐｐｓ ５０ｐｐｓ 
速度テーブル 

Ｎｏ．１ 
Ｒ）  加減速レート（ １～９９９９msec １msec 

起動速度（Ｌ） １～９９９９ｐｐｓ １００ｐｐｓ 

駆動速度（Ｆ） １～９９９９９９ｐｐｓ １００ｐｐｓ 
速度テーブル 

Ｎｏ．２ 
Ｒ）  加減速レート（ １～９９９９msec １msec 

起動速度（Ｌ） １～９９９９ｐｐｓ １００ｐｐｓ 

駆動速度（Ｆ） １～９９９９９９ｐｐｓ ５００ｐｐｓ 
速度テーブル 

Ｎｏ．３ 
Ｒ）  加減速レート（ １～９９９９msec １００msec 

起動速度（Ｌ） １～９９９９ｐｐｓ １００ｐｐｓ 

駆動速度（Ｆ） １～９９９９９９ｐｐｓ １０００ｐｐｓ 
速度テーブル 

Ｎｏ．４ 
加減速レート（Ｒ） １～９９９９msec １００msec 

起動速度（Ｌ） １～９９９９ｐｐｓ １００ｐｐｓ 

駆動速度（Ｆ） ９９９９９９ｐｐｓ ０ｐｐｓ １～ ２００
速度テーブル 

Ｎｏ．
（Ｒ） ９９９９

５ 
加減速レート  １～ msec １００msec 

起動速度（Ｌ） ９９９９１～ ｐｐｓ １００ｐｐｓ 

駆動速度（Ｆ） ９９９９１～ ９９ｐｐｓ ５０００ｐｐｓ 
速度テーブル 

（Ｒ） ９９９９
Ｎｏ．６ 

加減速レート  １～ msec １００msec 

起動速度（Ｌ） ９９９１～ ９ｐｐｓ １０００ｐｐｓ 

駆動速度（Ｆ） ９９９１～ ９９９ｐｐｓ １００００ｐｐｓ 
速度テーブル 

（Ｒ ９９９
Ｎｏ．７ 

加減速レート ） １～ ９msec １００msec 

起動速度（Ｌ） １～９９９９ｐｐｓ １０００ｐｐｓ 

駆動速度（Ｆ） １～９９９９９９ｐｐｓ ２００００ｐｐｓ 
速度テーブル 

Ｎｏ．８ 
加減速レート（Ｒ） １～９９９９msec １００msec 

起動速度（Ｌ） １～９９９９ｐｐｓ １０００ｐｐｓ 

駆動速度（Ｆ） １～９９９９９９ｐｐｓ ５００００ｐｐｓ 
速度テーブル 

Ｎｏ．９ 
加減速レート（Ｒ） １～９９９９msec １００msec 

 

パルス が違ってきます。 コントローラの仕様により、３２７６８ｐｐｓ以上は、設定速度と実速度

設定速度 速度間隔 実速度 

１ ～ ３２７６７ｐｐｓ １ｐｐｓ １ｐｐｓ毎（設定速度＝実速度） 

３２７６８ ～ ６５５３４ｐｐｓ ２ｐｐｓ ２ｐｐｓ毎（32768、32770、----） 

６５５３４ ～ ９８３０１ｐｐｓ ３ｐｐｓ ３ｐｐｓ毎（65534、65537、----） 

９８３０２ ～ １６３８３５ｐｐｓ ５ｐｐｓ ５ｐｐｓ毎（98302、98307、----） 

１ １０ｐｐｓ毎（163836、163846、----） ６３８３６ ～ ３２７６７０ｐｐｓ １０ｐｐｓ 

３２７６７１ ～ ９８３０１０ｐｐｓ ３０ｐｐｓ ３０ｐｐｓ毎（327671、327701、----） 

９８３０１１ （983011、983061、----） ～ ９９９９９９ｐｐｓ ５０ｐｐｓ ５０ｐｐｓ毎

設 ｓとなります。 

  ２９９９９×２＝５９９９８ 

 

定速度５９９９９の場合、実際の駆動速度は５９９９８ｐｐ

５９９９９／２＝２９９９９（少数点以下切り捨て）
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速度テ 。 

～設定手順～ 

① タに合わせます。 

ーブルの設定は、下記の設定手順により行います

カーソル（＊）をテンキーの２、４、６、８により、設定変更を行う設定デー

※ スクロールします。 テンキーの２、８を押す毎に、画面は上下

※ カーソルが“ とき ラメータ設定画面に戻ります。 ＊”の 、ESC を押すとパ

② ＥNTER を押して ます 示が“＊”から“→”に変化します。） 決定し 。（カーソルの表

※ カーソルを“＊”に戻すには ESC または ENTER を押します。 

③ 設定

Ｌデータ設定範囲は１～９９９９で単位はｐｐｓです。 

Ｆデータ設定範囲は１～９９９９９９で単位はｐｐｓです。 

Ｒデータ設定範囲は ～９９９９で単

④ ENTER を押すと ー

データをテンキーより入力します。 

１ 位はｍｓｅｃです。 

設定デ タを登録します。 

※ 他の設定を続けて行う場合は①に戻ります。 

※ 設定データの入力および修正については、下記のようになります。 

・ データの入力が行われていない場合 

BS 

 

機能しません。 

CLR 機能しません。 

ESC データは変わらずパラメータ設定画面に戻します。 

・ データの入力がテンキーより行われた場合 

BS 直前に入力された１文字を消します。 

CLR 数値を０にします。 

ESC データを元の状態に戻します。 
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3.2.4. メモリスイッチ設定画面 

表示画面がメイン画面、全ての軸が停止中、動作モードがＲＥＭＯＴＥモード以外の時、MENU を押す 

とパラメータ設定画面（３．２．３節参照 う一度MENU を押すとメモ 定画 、 ）を、も リスイッチ設 面を表示し

各種 スイッ

外部 ードをＲ ＴＥモードに切 替え 

ませ

※ 本画面での各軸の駆動はできません。 

※ 全てのパラメータは、ＥＥＰＲＯＭによりメモリバックアップさ

 

 ＜ Ｍ Ｅ Ｍ Ｏ Ｒ Ｙ  Ｓ Ｗ  Ｓ Ｅ Ｔ  

メモリ チの設定変更を行います。 

※ インターフェイスよりコマンドを受け付けても動作モ ＥＭＯ り

ん。 

れます。 

＞    

→ Ｔ ｙ   Ｔ ｅ ｎ Ｋ  Ｄ Ｒ ｐ ｅ  Ｎ Ｏ Ｒ Ｇ ｅ ｙ

 Ｌ Ｓ ｔ ｏ ｐ  Ｐ Ｅ    Ｄ Ｒ Ｄ Ｉ Ｒ  S Ｔ Ｙ

 Ｏ Ｒ Ｇ         ０ Ｒ ｅ ｓ ｅ ｔ   

 

 

 

メモリスイッチ 内容 

Ｔｙｐ 帰タイプ設定画面を開きます。 ｅ 原点復

ＬＳ 機械リミットセンサ入力論理設定画面を開きます。

ＯＲＧ 原点センサ入力論理設定画面を開きます。 

ＮＯＲＧ 近接原点センサ入力論理設定画面を開きます。 

ＤＲＤＩＲ 動作方向制御設定画面を開きます。 
Ｐ

Ｎ

ＴｅｎＫｅｙＤＲ テンキー駆動軸設定画面を開きます｡ 

Ｎ

Ｎ

StopTYPE 停止処理設定画面を開きます。 

０Ｒｅｓｅｔ 原点復帰時０リセット設定画面を開きます。 

 

設定手順～ 

各メモリスイッチの画面は、下記の設定手順により選択されます。 

～

① カーソルをテンキーの２、４、６、８により、設定変更を行うメモリ

合わせます。 

※ い Ｇ と モ チ 定を行う直 ＭＯＤＥある は、ＯＲ を押す メ リスイッ 設

   ② E E を 決 し すNT R 押して 定 ま 。 

③ 各 ス チメニ ー 設 画面 表示し す。メモリ イッ ュ の 定 を ま  

 

 

 

カーソル メモ
カーソル 

リSWメ  ニュー  

カーソル 

48
メモリSWメニュー
メモリSWメニュー
設定範囲 デフォルト 

０～１２ ０ 

A／B B 

A／B B 

A／B B 

ＯＳＩＴＩＶＥ／ 

ＥＧＡＴＩＶＥ 
ＰＯＳＩＴＩＶＥ

／Ｘ／Ｙ／Ｚ 

または 

／Ｕ／Ｖ／Ｗ 

N 

０／１ ０ 

０／１ ０ 

メニューにカーソルを スイッチ

の ドに戻ります。 前 動作モー



３．２ ．

メモリ に 

．４ １ 原点復帰タイプ設定画面 

スイッチ設定画面（３．２．４節参照）の時、カーソルをテンキーの２、４、６、８により、Type

合

次に E ます。 

わせます。 

NTER を押すと次のような原点復帰パターン設定画面が表示され

 

※ 原

 

 ＞   

点復帰パターンのタイプについては、次ページ以降を参照して下さい。 

＜ Ｏ Ｒ Ｉ Ｇ Ｉ Ｎ  Ｔ Ｙ Ｐ Ｅ  Ｓ Ｅ Ｔ

→        Ｘ  １            

 Ｙ  ２                 

 Ｚ  ３                 

 

① カーソルをテンキーの２、８により、設定を行う軸にカーソルを合わせます。 

カーソル 軸 カーソル 設定データ  

 

※ カーソルが軸の位置にあるとき、ESC を押すとメモリスイッチ設定画面に戻ります。 

② ＥNTER を押して決定します。（カーソルが設定データの前に移動します。） 

※ カーソルを軸に戻すには ESC または ENTER を押します。 

③ テンキーの２、８により原点復帰パターンのタイプ（０～１２）を選択します。（デフォルト：０） 

２を押す毎に値は、０→１２→１１→・・・→２→１→０→・・・の順で切り替えます。 

８の場合は、０→１→２→・・・→１１→１２→０→・・・の順で切り替えます。 

※ 原点復帰パターンのタイプ０を選択すると原点復帰は行いません。 

※ 入力にミスがあった場合、ESC により修正します。 

④ ENTER を押すと設定データを登録し、カーソルを軸に戻します。 

※ 他の軸を続けて入力する場合には①に戻ります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

49



原点復帰タイプ一覧表 

タイプ 動作 参照ページ使用センサ 

タイプ０ 原点復帰を行いません。 － Ｐ．５１ 

タイプ１ 

ＣＣＷ方向に検出を開始します。 

ＣＷ側のエッジ検出工程を行います。
ＣＣＷＬＳ 

ＮＯＲＧ信号のＣＷ側のエッジ検出工程を行います。 

次にＯＲＧ信号のＣ

ＣＷＬＳ／ＮＯＲＧ 

／ＯＲＧ／
Ｐ．５１ 

タイプ2 側のエッジ検出工程を行います。 

 

ＯＲＧ 

／ＯＲＧ／ＣＣＷＬＳ 
Ｐ．５２ 

ＣＷ方向に検出を開始します。 

ＮＯＲＧ信号のＣＣＷ

次にＯＲＧ信号のＣＷ側のエッジ検出工程を行います。

ＣＷＬＳ／Ｎ

タイプ３ 
開始します。 ＣＷＬＳ／ＯＲＧ／ 

Ｐ．５３ 
ＣＣＷ方向に検出を

ＯＲＧ信号のＣＣＷ側のエッジ検出工程を行います。 ＣＣＷＬＳ 

タイプ４
ます。 ＣＷＬＳ／ＯＲＧ／ 

 
ＯＲＧ信号のＣＷ側のエッジ検出工程を行います。 ＣＣＷＬＳ 

Ｐ．５３ 
ＣＷ方向に検出を開始し

タイプ５ 
Ｃ

ＣＣＷＬＳ信号のＣＷ側のエッジ検出工程を行います。 
ＣＷＬＳ／ＣＣＷＬＳ Ｐ．５４ 

ＣＷ方向に検出を開始します。 

タ
ＣＷ方向に検出を開始します。 

のＣＣＷ側のエッジ検出工程を行います。 
ＣＷＬＳ／ＣＣＷＬＳ Ｐ．５４ イプ６ 

ＣＷＬＳ信号

タイプ７ 
／ＮＯＲＧ 

／ＯＲＧ／ＣＣＷＬＳ 
Ｐ．５５ 

タイプ１実行後、ＴＩＭＩＮＧ信号のＣＣＷ側のエッジ検出 ＣＷＬＳ

工程を行います。 

タイプ８ 
タイプ２

工程を行

ＲＧ 
Ｐ．５５ 

実行後、ＴＩＭＩＮＧ信号のＣＷ側のエッジ検出 ＣＷＬＳ／ＮＯ

います。 ／ＯＲＧ／ＣＣＷＬＳ 

タイプ９ 
タイプ３

工程を行 ＣＣＷＬＳ 
Ｐ．５６ 

実行後、ＴＩＭＩＮＧ信号のＣＣＷ側のエッジ検出 ＣＷＬＳ／ＯＲＧ／ 

います。 

タイプ１０ 
タイプ４

工程を

実行後、ＴＩＭＩＮＧ信号のＣＷ側エッジの検出 

ます。 行い

ＣＷＬＳ／ＯＲＧ／ 

ＣＣＷＬＳ 
Ｐ．５６ 

タイプ１１ 
工

タイプ５実行後、ＴＩＭＩＮＧ信号のＣＣＷ側エッジの検出 

程を行います。 
ＣＷＬＳ／ＣＣＷＬＳ Ｐ．５６ 

タイプ１２ 
タ

工程を行います。 
ＣＷＬＳ／ＣＣＷＬＳ Ｐ．５６ 

イプ６実行後、ＴＩＭＩＮＧ信号のＣＷ側エッジの検出 

※ 自動ステージのカタログ等を参照し、使用センサの確認をした後、原点復帰パターンの 

タイプを選択することをお薦めします。 

 

推奨原点復帰方法 

当社ステージ使用時の推奨原点復帰方法は以下の表のようになります。 

原点復帰タイプ ステージ型式 

１、２、７、８ ＫＳ１０２、ＫＳ１０３、ＫＳ１１１、ＫＳ１１２、ＫＳ１２１、ＫＳ１２２ 

３、４、９、１０ 

６１、ＫＳ１６２、ＫＳ３３２、ＫＳ４０１、

ＫＳ４０２、ＫＳ５０１-６０、ＫＧ０５、ＫＧ０７、ＫＧＢ０７、ＫＨ０６、ＫＨ０７、 

ＫＳ３３２、ＫＳ４２１、ＫＳ４５１ 

ＰＧシリーズ、ＫＸシリーズ、ＫＳ１０１、ＫＳ１

５、６、１１、１２ ＫＳ５０１－４０、ＫＲ０４－Ｂ、ＫＲ０６－Ｂ 

※ ３センサステージは、１，２，７，８、 ４センサステージは３，４，９，１０では使用できません。

但し、ＰＧシリーズ、ＫＸシリーズ、ＫＧ０５、ＫＧ０７、ＫＧＢ０７、ＫＨ０６、ＫＨ０７は標準ケー

ブルを使用した場合３センサステージとなります。 
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原点復帰シーケンスは、下記のようになっています。 

【タイプ０】 

原点復帰を行いません。 

 

【タイプ１】 

ＣＣＷ方向に検出を行い、はじめにＮＯＲＧ信号のＣＷ側のエッジ（ａ点）検出工程を行い、次に 

ＯＲＧ信号のＣＣＷ側のエッジ（ｂ点）検出工程を行います。 

 ＣＷＬＳ

開始位置２

Ｆ速度

Ｌ速度

Ｌ速度
SD

開始位置３
LD

開始位置４

ｂ点

JD
ＪＯＧ

ＮＯＲＧ

出工程＞

程＞

 
＜近接原点検

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

＜原点検出工 

 

 

ＯＲＧ

(ａ点検出時

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

センサ OFF)

ＣＣＷＬＳ
ａ点

開始位置１

Ｆ速度

Ｌ速度

Ｆ速度

Ｌ速度

SD
Ｌ速度

開始位置５

Ｆ速度

Ｌ速度

SD
Ｌ速度

Ｌ速度
SD

Ｌ速度

JD ＪＯＧ

ＯＲＧ

(ａ点検出時
センサ ON)

SD

ｂ点

Ｌ速度

※　実線は急停止設定時、　
     点線は減速停止設定時
     の場合を表します。

※

※
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【タイプ２】 

ＣＷ方向に検出を行い、はじめにＮＯＲＧ信号のＣＣＷ側のエッジ（ａ点）検出工程を行い、次に 

ＯＲＧ信号のＣＷ側のエッジ（ｂ点）検出工程を行います。 

 

 
ＣＷＬＳ

開始位置２

Ｆ速度

Ｌ速度

Ｌ速度
SD

開始位置３

ＮＯＲＧ

ＯＲＧ

(ａ点検出時
センサ OFF)

＜近接原点検出工程＞

＜原点検出工程＞

ＣＣＷＬＳ
ａ点

開始位置１

Ｆ速度

Ｌ速度

Ｆ速度

Ｌ速度

SD

ＯＲＧ

(ａ点検出時
センサ ON)

LD

Ｌ速度

開始位置４ 開始位置５

Ｆ速度

Ｌ速度

SD
Ｌ速度

ｂ点

ＪＯＧ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
JD

Ｌ速度
SD

Ｌ速度

JDＪＯＧ

SD

ｂ点

Ｌ速度

※

※

※　実線は急停止設定時、　
     点線は減速停止設定時
     の場合を表します。
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 【タイプ３】 

ＣＣＷ方向に検出を行い、ＯＲＧ信号のＣＣＷ側のエッジ（ａ点）検出工程を行います。 

 

 

【タイプ

Ｃ

 

 ＣＷＬＳ

開始位置２

Ｆ速度

Ｌ速度

Ｌ速度
SD

開始位置３
LD

開始位置４

ＣＣＷＬＳ
ａ点

開始位置１

Ｆ速度

Ｌ速度

Ｆ速度

Ｌ速度

SD
Ｌ速度

Ｆ速度

Ｌ速度

SD
Ｌ速度

JD
ＪＯＧ

 

 

SD

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

４】 

Ｗ方向に検出を行い、ＯＲＧ信号のＣＷ側のエッジ（ａ点）検出工程を行います。 

Ｌ速度

ＯＲＧ

＜原点検出工程＞

JD
ＪＯＧ

JD
ＪＯＧ

※

※

※　実線は急停止設定時、　
     点線は減速停止設定時
     の場合を表します。

ＣＷＬＳＣＣＷＬＳ
ａ点

ＯＲＧ

＜原点検出工程＞

Ｌ速度

 

 

 

 Ｆ速度

開始位置２
Ｌ速度

SD
開始位置１

 

JD
ＪＯＧ

SD Ｌ速度

開始位置３
LD

Ｆ速度

Ｌ速度

Ｆ速度

Ｌ速度

SD
Ｌ速度

JD
ＪＯＧ

開始位置４

Ｆ速度

Ｌ速度

SD
Ｌ速度

JD
ＪＯＧ

※

※

※　実線は急停止設定時、　
     点線は減速停止設定時
     の場合を表します。
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 【タイプ５】 

ＣＣＷ方向に検出を行い、ＣＣＷＬＳ信号のＣＷ側のエッジ（ａ点）検出工程を行います。 

 

 

 
ＣＣＷＬＳ（ａ点）

 ＣＣＷＬＳ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

【タイプ６】 

ＣＷ方向に検出を行い、ＣＷＬＳ信号のＣＣＷ側のエッジ（ａ点）検出工程を行います。 

開始位置２

Ｆ速度

Ｌ速度

Ｌ速度
SD 開始位置１

JD
ＪＯＧ

SD
Ｌ速度

ＣＷＬＳ

開始位置３

Ｆ速度

Ｌ速度

SD

Ｌ速度

JD
ＪＯＧ

ＣＣＷＬＳ

ＣＷＬＳ

ＣＷＬＳ（ａ点）
 

 

 

 

開始位置２

Ｆ速度

Ｌ速度

Ｌ速度
SD開始位置１

 

 

JD
ＪＯＧ

SD
Ｌ速度

開始位置３

Ｆ速度

Ｌ速度

SD

Ｌ速度

JD
ＪＯＧ
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【タイプ７】 

タイプ１実行後、ＴＩＭＩＮＧ信号のＣＣＷ側のエッジ（ｃ点）検出工程を行います。 

【タイプ８】 

タイプ２実行後、ＴＩＭＩＮＧ信号のＣＷ側のエッジ（ｃ点）検出工程を行います。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
ＣＣＷＬＳ

JD
ＪＯＧ

 

 ＜原点検出工程＞

ＣＷＬＳ
ｂ点

ｃ点

JD
ＪＯＧ

ＯＲＧ

検出工程＞

ＴＩＭＩＮＧ

 

 

 

 ＜励磁ﾀｲﾐﾝｸﾞ

ＣＣＷＬＳ

＜原点検出工程＞

JD
ＪＯＧ

ＣＷＬＳ
ｂ点

ｃ点

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ＯＲＧ

＜ 工程＞

ＴＩＭＩＮＧ
JD

ＪＯＧ

励磁ﾀｲﾐﾝｸﾞ検出
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【タイプ９】 

タイプ３実行後、ＴＩＭＩＮＧ信号の 行います。 

 

【タイプ１０

タイプ４実行後、ＴＩＭＩＮＧ信 ます。 

【タイプ１１】 

タイプ５実行後、ＴＩＭＩＮＧ信号のＣＣＷ側のエッジ検出工程を行います。 

【タイプ１２】 

タイプ６実行後、ＴＩＭＩＮＧ信号のＣＷ側のエッジ検出工程を行います。 

○ 検出開始位置 

ＣＣＷ側のエッジ検出工程を

】 

号のＣＷ側のエッジ検出工程を行い

 

 

 

● 検出完了位置 

Ｆ速度 駆動速度（設定スピード） 

Ｌ速度 起動速度（設定スピード） 

ＪＤ（ＪＯＧ） 検出ＪＯＧ間隔（ＪＤ＝Ｌ速度） 

ＬＤ リミット検出停止時間３００ｍｓｅｃ 

ＳＤ センサ検出停止時間３００ｍｓｅｃ 
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３．２．４．２ 機械リミットセンサ入力論理設定画面 

メモリス 面（３．２．４節参照）の時、カーソ ンキーの２、４、６、８により、LSに イッチ設定画 ルをテ

合わせます

次に ENTER 押す

。 

を と次のよ 機械リうな ミットセンサ入力論理設定画面が表示されます。 

※ 機械リミットセンサを検出した場合は急停止または減速停止します（３．２．４．７節参照）。 

 
Ｍ Ｉ Ｔ  Ｓ Ｅ Ｎ Ｓ Ｏ Ｒ  Ｔ Ｙ Ｐ Ｅ ＞  ＜ Ｌ Ｉ 

→ Ｘ  Ｂ                 

 Ｙ  Ｂ                 

 Ｚ  Ｂ                 

 

 

 

     設定データの入力論理は、以下のようになっています。 

設定データ 内容 

A 入力論理はノーマルオープン（Ａ接点）です。 

B 
入力論理はノーマルクローズ（Ｂ接点）です。 

※ 当社の自動ステージ接続の場合はこの設定になります。 

 

機械リミットセンサ入力論理の設定は、下記の設定手順により行います。 

～設定手順～ 

① カーソルをテンキーの２、８により、設定を行う軸にカーソルを合わせます。 

※ カーソルが軸の位置にあるとき、ESC を押すとメモリスイッチ設定画面に戻ります。 

② ＥNTER を押して決定します。（カーソルが設定データの前に移動します。） 

※ カーソルを軸に戻すには ESC または ENTER を押します。 

③ テンキーの２、８により入力論理の設定（Ａ／Ｂ）を選択します。（デフォルト：B） 

※ 入力にミスがあった場合、ESC により修正します。 

④ ENTER を押すと設定データを登録し、カーソルを軸に戻します。 

※ 他の軸を続けて入力する場合には①に戻ります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

カーソル 軸 カーソル 設定データ 
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３．２．４．３ 定画面 

メモリ

原点センサ入力論理設

スイッチ設定画面（３．２．４節参照）の時、カーソルをテンキーの２、４、６、８により、ORGに 

合わせます。 

論理設定画面が表示されます。 次に ENTER を押すと次のような原点センサ入力

 
Ｒ Ｇ  Ｓ Ｅ Ｎ Ｓ Ｏ Ｒ  Ｔ Ｙ Ｐ Ｅ ＞    ＜ Ｏ 

→ Ｘ                  Ｂ  

 Ｙ  Ｂ                 

 Ｚ  Ｂ                 

 

 

     

※ 設定データの入力論理は、機械リミットセンサ入力論理設定と同様です。 

．２．４．２節参照） 

※ 原点センサ入力論理の設定は、機械リミットセンサ入力論理設定の設定手順と同様です。 

 

３．２．４．４ 理設定画面 

メモリ

 

（３

近接原点センサ入力論

スイッチ設定画面（３．２．４節参照）の時、カーソルをテンキーの２、４、６、８により、NORGに 

合わせます

次に ENTER を押すと次のような近接原点センサ入力論理設定画面が表示されます。 

。 

 
 ＜ Ｎ Ｏ Ｒ Ｇ  Ｓ Ｅ Ｎ Ｓ Ｏ Ｒ  Ｔ Ｙ Ｐ Ｅ ＞  

→ Ｘ  Ｂ                 

 Ｙ  Ｂ                 

 Ｚ  Ｂ                 

 

 

 

※ 設定データの入力論理は、機械リミットセンサ入力論理設定と同様です。 

ットセンサ入力論理設定の設定手順と同様で

 

 

 

（３．２．４．２節参照） 

※ 近接原点センサ入力論理の設定は、機械リミ

す。 

 

 

 

カーソル 軸  設 データカーソル 定  

カーソル 軸 カーソル 設定データ 
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３ 定画面 

メモリスイッチ設定画面（３．２．４節参照）の時、カーソルをテンキーの２、４、６、８により、DRDIRに 

．２．４．５ 動作方向制御設

合わせます。 

次に ENTER を押すと次のような動作方向制御設定画面が表示されます。 

※ モータの回転を反転させることが出来ます。 
 

【Ｐ

 

 

Ｃ 指 により ー 方向に 転 、 ター カ ン ア プ ＣＷＬＳ 停止。 

ＣＣＷ指令によりモータは、ＣＣＷ方向に回転し、カウンターはカウントダウン、ＣＣＷＬＳで停止。 

【ＮＥＧＡＴＩＶＥについて】 

 

 

 

 

ＬＳで停止。 

ＣＣ ウン、ＣＷＬＳで停止。 

 
  Ｄ Ｉ Ｒ Ｅ Ｃ Ｔ Ｉ Ｏ Ｎ ＞   

ＰＯＳＩＴＩＶＥは通常の回転方向ですが、ＮＥＧＡＴＩＶＥに設定すると回転が逆になります。

ＯＳＩＴＩＶＥについて】 

 

ＣＷＬＳ ＣＣＷＬＳ 
ＣＷ ＣＣＷ 

ＣＷ指令 ＣＣＷ指令 

タ 値                                 （－カウン ー  （＋） ） 

Ｗ 令 モ タは、ＣＷ 回 し カウン は ウ ト ッ 、 で

ＣＷ指令 ＣＣＷ指令 

ＣＷＬＳ ＣＣＷＬＳ 
ＣＷ ＣＣＷ 

カウンター値 （－）                                （＋） 

ＣＷ指令によりモータは、ＣＣＷ方向に回転し、カウンターはカウントアップ、ＣＣＷ

Ｗ指令によりモータは、ＣＷ方向に回転し、カウンターはカウントダ

＜ Ｄ Ｒ Ｉ Ｖ Ｅ 

→ Ｘ  Ｐ Ｏ Ｓ Ｉ Ｔ Ｉ Ｖ Ｅ          

       Ｙ  Ｐ Ｏ Ｓ Ｉ Ｔ Ｉ Ｖ Ｅ    

 Ｚ  Ｐ Ｏ Ｓ Ｉ Ｔ Ｉ Ｖ Ｅ          

 

① カーソルをテンキーの２、８により、設定を行う軸にカーソルを合わせます。 

 

動作方向制御の設定は、下記の設定手順により行います。 

～設定手順～ 

※ カーソルが軸の位置にあるとき、ESC を押すとメモリスイッチ設定画面に戻ります。 

② ＥNTER を押して決定します。（カーソルが設定データの前に移動します。） 

※ カーソルを軸に戻すには ESC または ENTER を押します。 

③ テンキーの２、８により動作方向制御の設定（ＰＯＳＩＴＩＶＥ／ＮＥＧＡＴＩＶＥ）を選択します。 

（デフ Ｓ

入力に ス あ た S により ま  

ォルト：ＰＯ ＩＴＩＶＥ） 

※ ミ が っ 場合、E C 修正し す。

④ E TE を す 設定デ タ 登録し カーソル 軸に戻しま 。N R 押 と ー を 、 を す  

※ 他の軸を続けて入力する場合には①に戻ります。 

カーソル 軸 カーソル 設定データ 
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３．２．４．６ テンキー駆動軸設定画面 

メイン画面がＣＯＮＴＩＮＵＥおよび、ＳＴＥＰモードの時、テンキーを使用して自動ステージを駆動する 

ます。 

 

メモリスイッ （３．２．４節参照）の時、カーソルをテンキーの２、４、６、８により、 

ことが出来

チ設定画面

TenKeyDRに合わ

次に ENTER を押

せます。 

すと次のようなテンキー駆動軸設定画面が表示されます。 

 

＜ Ｔ Ｅ Ｎ  Ｋ Ｅ Ｙ  Ｄ Ｒ Ｉ Ｖ Ｅ  Ｓ Ｅ Ｔ ＞  

→ Ｘ ６  Ｘ   Ｕ Ｖ Ｗ ４ ６  Ｕ    Ｙ Ｚ ４ 

 Ｘ Ｙ Ｚ ８  Ｖ     ２ ８  Ｎ   Ｕ Ｖ Ｗ ２

                    

 

 

 

設定項目 内容 

ＸＹＺ４６ 

テンキー テージの駆動を行います。 の４（ＣＷ方向）、６（ＣＣＷ方向）を使用して自動ス

設定データ 

Ｎ ： どの軸も選択されません。（デフォルト） 

Ｘ ： Ｘ軸をテンキーの４、６を使用して自動ステージの駆動を行います。 

Ｙ ： Ｙ軸をテンキーの４、６を使用して自動ステージの駆動を行います。 

Ｚ ： Ｚ軸をテンキーの４、６を使用して自動ステージの駆動を行います。 

ＸＹＺ２８ 

テンキー す。 の８（ＣＷ方向）、２（ＣＣＷ方向）を使用して自動ステージの駆動を行いま

設定データ 

Ｎ ： どの軸も選択されません。（デフォルト） 

Ｘ ： Ｘ軸をテンキーの８、２を使用して自動ステージの駆動を行います。 

Ｙ ： Ｙ軸をテンキーの８、２を使用して自動ステージの駆動を行います。 

Ｚ ： Ｚ軸をテンキーの８、２を使用して自動ステージの駆動を行います。 

ＵＶＷ４

キーの４（ＣＷ方向）、６（ＣＣＷ方向）を使用して自動ステージの駆動を行います。 

６ 

テン

設定データ 

Ｎ ： どの軸も選択されません。（デフォルト） 

Ｕ ： Ｕ軸をテンキーの４、６を使用して自動ステージの駆動を行います。 

Ｖ ： Ｖ軸をテンキーの４、６を使用して自動ステージの駆動を行います。 

Ｗ ： Ｗ軸をテンキーの４、６を使用して自動ステージの駆動を行います。 

ＵＶＷ２８ 

テンキーの８（ＣＷ方向）、２（ＣＣＷ方向）を使用して自動ステージの駆動を行います。 

設定データ 

Ｎ ： どの軸も選択されません。（デフォルト） 

Ｕ ： Ｕ軸をテンキーの８、２を使用して自動ステージの駆動を行います。 

Ｖ ： Ｖ軸をテンキーの８、２を使用して自動ステージの駆動を行います。 

Ｗ ： Ｗ軸をテンキーの８、２を使用して自動ステージの駆動を行います。 

※ ＸＹＺとＵＶＷの切り替えは、⇔にて行います。 

カーソル カーソル 
設定データ 設定項目 設定データ 設定項目 

カーソル カーソル 
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テンキー駆動軸の設定は、下記の設定手順により行います。 

～設定手順～ 

① カーソルをテンキーの２、４，６、８により、設定変更を行う設定項目にカーソルを合わせます。 

※ カーソルが軸の設定項目にあるとき、ESC を押すとメモリスイッチ設定画面に戻ります。 

② Ｅ TE （カ ソ が 定 ー の に ま 。  N R を押して決定します。 ー ル 設 デ タ 前 移動し す ）

※ カ ソ を 戻すには SC た E TE を す  ー ル 設定項目に E ま は N R 押しま 。

③ テ キ の 、 に り ン ー 動 の 定 Ｎ／Ｘ／Ｙ／ ）を ま 。 デ ォルト：Ｎ） ン ー ２ ８ よ テ キ 駆 軸 設 （ Ｚ 選択し す （ フ

※ 入力に スがあった場合、ESC により修正します。 ミ

④ E を押すと設定データを登録し、カーソルを設定項目に戻します。 NTER

※ 他の設定項目を続けて入力する場合には①に戻ります。 

３．２ 処理設定画面 

メモリス チ設 テンキーの２、４、６、８により、 

 

．４．７ 停止

イッ 定画面（３．２．４節参照）の時、カーソルを

ＳｔｏｐＴ に合

次に E E

ＹＰＥ わせます。 

NT R を押すと次のような停止処理設定画面が表示されます。 

 

    ＜ Ｓ Ｔ Ｏ Ｐ  Ｔ Ｙ Ｐ Ｅ  Ｓ Ｅ Ｔ ＞  

→     Ｘ  ０              

 Ｙ  ０                 

 Ｚ  ０                 

 

 

 

     設定データの入力は、以下のようになっています。 

設定データ 内容 

０ モータ停止時の処理を急停止とします。 

１ モータ停止時の処理を減速停止とします※。 

※ 高速駆動時は減速停止を選択することにより、停止時のモータの脱調を防ぎ自動ステージ

の位置ずれを防ぐことができます。 

※ 減速停止を選択すると、SpeedTableの加減速レートの値で減速します。 

動し、駆動ボタンを離して停止するとき 

※ 減速停止を選択すると下記の動作のとき減速停止を行います。 

・ハンディターミナルの＜CONTINUE MODE＞で駆

・ハンディターミナルの STOP ボタンを押して停止するとき 

・リミットを検知して停止するとき 

・原点復帰タイプ１，２，３，４，７，８，９，１０の工程でリミットを検出したとき 

停止処理の設定

・ソフトウェアリミットで停止するとき 

は、次ページの設定手順により行います。 

カーソル 軸 カーソル 設定データ 
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～設定手順～ 

① カーソルを ソルを合わせます。 テンキーの２、４，６、８により、設定変更を行う設定項目にカー

※ カーソルが軸の設定項目にあるとき、ESC を押すとメモリスイッチ設定画面に戻ります。 

② ENTER を押して決定します。（カーソルが設定データの前に移動します。） 

※ カーソルを設定項目に戻すには ESC または ENTER を押します。 

③ テンキーの２、８により停止処理の設定（０／１）を選択します。（デフォルト：０） 

※ 入力にミスがあった場合、ESC により修正します。 

④ ENTER を押すと設定データを登録し、カーソルを設定項目に戻します。 

※ 他の設 項 け に り す

 

注意  速 止」を 択 れ 速 動 さ る 合 加減速時間が長過 ると ミットを 
た後のオーバーランが大きくなり、メカストッパに当たってしまう場合がありま

す。この場合、加減速時間を短くするか、または「急停止」を選択しメカストッパに当た

らないようにして下さい。自動ステージ破損の原因となります。 

３．２ 復帰時０リセット設定画面 

メモリス チ設 ソルをテンキーの２、４、６、８により、 

 定 目を続 て入力する場合には① 戻 ま 。 

： 「減 停 選 さ 高 駆 を れ 場 、 ぎ リ

検出し

 

．４．８ 原点

イッ 定画面（３．２．４節参照）の時、カー

０Ｒｅｓｅｔに合わ

次に ENTER を押すと次のような原点復帰時０リセット設定画面が表示されます。 

せます。 

 

    ＜ ０ Ｒ Ｅ Ｓ Ｅ Ｔ  Ｓ Ｅ Ｔ ＞     

→ Ｘ  ０                 

 Ｙ  ０                 

 Ｚ  ０                 

 

 

 

     設定データの入力は、以下のようになっています。 

 設定データ 内容 

０ 原点復帰完了時に０リセットする。 

１ 原点復帰完了時に０リセットしない。 

 

原

 

 

 

 

点復帰時０リセットの設定は、次ページの設定手順により行います。 

カーソル 軸 カーソル 設定データ 
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～設定手順～ 

① カーソルをテンキーの２、４，６、８により、設定変更を行う設定項目にカーソルを合わせます。 

※ カーソルが軸の設定項目にあるとき、ESC を押すとメモリスイッチ設定画面に戻ります。 

② ENTER を押して決定します。（カーソルが設定データの前に移動します。） 

※ カーソルを設定項目に戻すには ESC または ENTER を押します。 

③ テ キーの２、８により原点復帰時０ン リセットの設定（０／１）を選択します。（デフォルト：０） 

※ 入力にミスがあった場合、ESC により修正します。 

④ ENTER を押すと設定データを登録し、カーソルを設定項目に戻します。 

※ 他の設定項目を続けて入力する場合には①に戻ります。 

 

 

3.3. そ

表示画 ＴＥモード以外の時、現在位置ポジ 

ションの変更、パラメータおよびメモリスイッチの初期化（出荷時の設定に戻します。）を行うことが 

 

3.3.1.  現在位置ポジションの変更 

 
 
 
 

※ 外部インターフェイスよりコマンドを受け付けても動作モードをＲＥＭＯＴＥモードに切り替え 

ません。 

面での各軸の駆動はできません。 

 

現在位置ポ の 更 、 ペ ジ 手 に り い

 

 

 

 

 

 

 

 

 

の他の機能 

面がメイン画面、全ての軸が停止中、動作モードがＲＥＭＯ

出来ます。 

表示画面がメイン画面、全ての軸が停止中、動作モードがＲＥＭＯＴＥモード以外の時、現在 
位置の変更を行いたい軸の軸指定ボタン（Ｘ／Ｕ、Ｙ／Ｖ、Ｚ／Ｗのいずれか）を押しながら 
・を押すことにより現在位置ポジションの変更を行うことが出来ます。 

※ 本画

※ 本器の電源を切ると現在位置が０（クリア）されます。 

ジション 変 は 次 ー の 順 よ 行 ます。 
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～変更手

ます。 

順～ 

① 変更する軸の軸指定キー（X/U、Y/V、Z/W のいずれか）を押しながら・を押し

※ 変更する軸のポジション表示の前にカーソルが表示され変更可能な状態となります。 

  ＜ Ｃ Ｏ Ｎ Ｔ Ｉ Ｎ Ｕ Ｅ  Ｍ Ｏ Ｄ Ｅ ＞    

Ｘ →       ０        ０ Ｐ Ｌ Ｓ

Ｙ  －    １ ２ ３ ． ４ ５ ｕ ｍ      １ 

Ｚ  － １ ２ ３  ｒ ａ ｄ    ２ ４ ５ ． ６ ７ ８ ｍ

 

 

 

※ カーソルを消 の動 は、ESC または ENTER を押します。 

制御軸 現在位置（ポジション）

し元 作モードに戻るに

② 設定データをテ より

設定範囲は－ ９９９ ９９９９９９です。 

表 節参照）により選択されます。 

③ ENTER を押すと デー 戻ります。 

ンキー 入力します。 

９９９ ９９～９９９９９９９９、－９．９９９９９９９～９．９

示単位は表示単位設定パラメータ（３．２．３．１

設定 タを登録し、カーソルを消し元の状態に

 

※ 設定データが１パルス移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ）の倍数でない場合、データを補正します。 

ｋ＝設定データ

（ｋの小数点以下は切り捨て） 

補正値＝ｋ×１パルス移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ） 

※ 設定データの入力および修正については、下記のようになります。 

・ データの入力が行われていない場合 

BS 

÷１パルス移動量（ｒｅｓｏｌｕｔ）     

機能しません。 

CLR 機能しません。 

ESC カーソルを消し元の動作モードに戻します。 

・ データの入力がテンキーより行われた場合 

BS 直前に入力された１文字を消します。 

CLR 数値を０にします。 

ESC データを元の状態に戻します。 

 

 

 

 

 

 

  カーソル 
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3.3.2.  パラメータおよびメモリスイッチの初期化 

 

 

 

パラメ り行います。 

～手

① STOP を押しながら 押します。 

ータおよびメモリスイッチの初期化は、下記の手順によ

順～ 

ENTER を

※ メイン画面から初期化画面に 切り替わり す  

 

Z E 

表示が ま 。

P A R A M E T E R  I N I Ｔ I A L I 

                    

D ２ ０ ０          Ｄ ２ ２ ０    

Ｖ ． １ ４ Ｅ Ｒ １ ． １ １       Ｖ Ｅ Ｒ １

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  
ハンディターミナルのＲＯＭバージョン
② STOP を押しながら ENTER を５秒以上押し続けま

※ ５秒以内で手を離した場合は、メニュー画面に

※ 初期設定が終了すると、”ＦＩＮ”が表示されます

P A R A M E T E R  I N

     Ｆ Ｉ Ｎ     

D ２ ０ ０         

Ｖ Ｅ Ｒ １ ． １ １      

 

③ MODE もしくは MENU または ORG を押すと、メニ

注意 ： 初期化した後は１度電源を切り、電源を再
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コントローラのＲＯＭバージョン
表示画面がメイン画面、全ての軸が停止中、動作モードがＲＥＭＯＴＥモード以外の時、パラ 
す）を行うことが出来ます。 メータおよびメモリスイッチの初期化（出荷時の設定に戻しま
す。 

戻してから、再び①からやり直して下さい。 

。 

I Ｔ I A L I Z E 

        

 Ｄ ２ ２ ０    

 Ｖ Ｅ Ｒ １ ． １ ４ 

ュー画面に戻ります。 

投入して下さい。 



4. ＲＥ

本器は、Ｇ

 
本器がＤ２００ハンディターミナルと接続されていない場合】 

ります。 
【 Ｄ２００ハンディターミナルと接続されている場合】 

ンディター の画面がメイン画面表示中で、全ての軸が停止状態の時、いずれかの 

けるとＲＥＭＯＴＥモードになります。 

・ メイン画面表示中以外 信した場合、標準 

レ

コマンドは無視します。

・ Ｄ２００ハンディターミナルがＲＥＭＯＴＥモードのとき、ＭＯＤＥあるいは、ＯＲＧが押されると 

ＭＯＴＥモード 

Ｐ－ＩＢ、ＲＳ２３２Ｃあるいは、ＵＳＢにより制御を行うことができます。 

【

・ 常時、ＲＥＭＯＴＥモードとな

本器が

・ Ｄ２００ハ ミナル

コマンドを受け付

または、一つでも動作中の軸がある時に、コマンドを受

イベントステータス ジスタ（ＳＥＳＲ）のＢＩＴ３ ＤＤＥ（Ｄｅｖｉｃｅ－ｄｅｐｅｎｄｅｎｔ Error）をセットとし、 

 

ＲＥＭ ＴＥモードに切Ｏ り替わる直前の動作モードになります。 

タン、ＭＯＤＥ、ＯＲＧ、バックライトのＯＮ／ＯＦＦスイッチ、ＳＴＯＰ以外の操作を無効と 

※ Ｄ２００ハンディターミナルがＲＥＭＯＴＥモードの時、Ｄ２００ハンディターミナルの非常停止 

ボ

なります。（ＳＴＯＰは、自動ステージ駆動中のみ有効） 

 
4.1. 通信コマンドの仕様 

4.1.1. コマンドの種類 

コマンド 内容 

動作指令コマンド 動作指令を行うコマンドで、駆動コマンド、停止コマンド等があります。 

データ設定コマンド データ設定するコマンドで、パラメータ、メモリスイッチ等の設定を行います。 

※ 自動ステージが動作中の場合、無効となります。 

問い合わせコマンド 設定したデータまたは、コントローラの状態を読み込むためのコマンドです。 

※ 全ての状態で有効です。 

 

通 、ＧＰ－ ストによるステータスバイトレジスタ以外は、全てアスキー 

コードです。 

ＧＰ－ＩＢインターフェイ 、コントロ スリクエストを行い、 

シリアルポーリングにて、ステータスバイトレジスタの内容を送信します。 

ステータスバイトレジスタは１バイトのバイナリデータとなります。 

 

 

 

 

 

4.1.2. 通信データ 

信データは ＩＢのサービスリクエ

スの場合 ーラから上位（パソコン）に対しサービ
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4.1.3. デリミタ 

コマンド及び応答データの最終にはデリミタが付きます。 

インターフェイス デリミタ 

ＲＳ２３２Ｃ ＣＲ（Ｈｅｘ ０Ｄ）固定 

ＧＰ－ＩＢ ディップスイッチ（２．２節参照）にて選択します。 

Ｉ 

ＣＲ  ＣＲ（Ｈｅｘ ０Ｄ）＋ＥＯＩ 

ＥＯＩ信号（※）は全ての設定時に出力します。 

ＣＲＬＦ  ＣＲ（Ｈｅｘ ０Ｄ）ＬＦ（Ｈｅｘ ０Ａ）＋ＥＯ

なし  ＥＯＩ 

ＬＦ  ＬＦ（Ｈｅｘ ０Ａ）＋ＥＯＩ 

ＵＳＢ ＣＲ（Ｈｅｘ ０Ｄ）固定 

※ ＥＯＩ信号にて、コマンド受信完了と判断します。選択されたデリミタより受信した文字列の 

有効範囲を判断します。選択されたデリミタがＣＲＬＦの場合、受信した文字列の後ろ２文字 

は、データとはしません。従って、パソコン側のデリミタがＣＲで、コントローラ側のデリミタ 

がＣＲＬＦの場合に、コマンド受信した場合、ＣＲの前の１文字は捨てられます。 

4.1.4. 無効コマンド 

コマンドの文法エラー、データが設定範囲外、設定軸が動作中の場合、コマンドは無視します。 

ベントステータスレジスタ（ＳＥＳＲ）に記憶されます。 

＊ Ｓ 。 

・ ｄｅｐｅｎｄｅｎｔ Error） → デバイス固有エラー 

・ ラー 

・ ラー 

も、エラー内容を標準イベント 

ータスレジスタ（ＳＥＳＲ）に記憶し、連結されたコマンド全てを無視します。 

 

 

 

 

 

 

 

コマ

コマンド中 します。 

コマ スを表します。 

・ コマ 連結する 付加します。 

・ コマ 字ともに可 す

・ 記載されているコマンドの小文字表記部は省略可能です。 

 

エラー内容は標準イ

Ｅ Ｒ？コマンドにてエラー内容を確認出来ます

 設定軸が動作中 ： ＢＩＴ３ ＤＤＥ（Ｄｅｖｉｃｅ－

 設定範囲外    ： ＢＩＴ４ ＥＸＥ（Ｅｘｅｃｕｔion Error） → 実行時エ

 文法エラー      ： ＢＩＴ５ ＣＭＥ（Ｃｏｍｍａｎｄ Error） → コマンドエ

※ 連結されたコマンドの中に、上記のエラーがあった場合

ステ

4.2. 

・ 

・ 

ンド内容 

の□は設定データを表

ンド中の＿はスペー

ンド中の：はコマンドを 場合に

ンドは、大文字・小文 能とします。（混在可能で 。） 
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【コ 一覧】 

種類 ド ／備考 

マンド

 コマン ＜データ＞ 参照箇所

軸 
A

（ま
または、ＡＬＬ 

XIs□ 

たは、AXI□） 

1～6 または、 

X、Y、Z、U、V、W 
４．２．１節 

軸指定 

:CWSoftLimitEnable_□ 

定 （または、:CWSLE_□） 
0～1 

４．２．２．１節 

CW側ソフトリミット設

:CWSoftLimitPoint_□ 

（または、:CWSLP_□） 

-99999999～99999999、

 -9.9999999～9.9999999

４．２．２．２節 

CW側ソフトリミット値設定 
:CCWSoftLimitEnable_□ 

CCWSLE_□） 

 

ット設定 （または、:
0～1 

４．２．２．３節

CCW側ソフトリミ

:CCWSoftLimitPoint_□ 

） 999～9.9999999 ミット値設定 （または、:CCWSLP_□

-99999999～99999999、

-9.9999

４．２．２．４節 

CCW側ソフトリ

:DRiverDIVision_□ 

（または、:DRDIV_□） 
0～15  

４．２．２．５節 

モータドライバ分割数設定

:HOMEPosition_□ 

（または、:HOMEP_□） 

-99999999～99999999、

9999～9.9999999 ン値設定 -9.999

４．２．２．６節 

ホームポジショ

:POSition_□ 

（または、:POS_□） 

-99999999～99999999、

9999～9.9999999 -9.999

４．２．２．７節 

現在位置設定 
:PULSe_□ 

（または、:PULS_□） 
0.0000001～99999999 

設定 
４．２．２．８節 

定パルス移動量

:SELectSPeed_□ 

（または、:SELSP_□） 
0～9 

定 
４．２．２．９節 

速度テーブル設

:STANDARDresolution_□ 

） 
001～99999999 の１パルス 

（または、:STANDARD_□
0.0000

４．２．２．１０節 

フルステップ時

移動量設定 

パ
ラ

:UNIT_□ 
0～4 または、PULSe、 

UM、MM、DEG、MRAD 

４．２．２．１１節 

表示単位設定 

メ
ー
タ
設
定 

:MEMorySWitch0_□ 

（または、:MEMSW0_□） 
0～12 

４．２．３．１節 

メモリスイッチ０設定 

  :MEMorySWitch1_□ 

（または、:MEMSW1_□） 
0～1 

４．２．３．２節 

メモリスイッチ１設定 

  :MEMorySWitch2_□ 

（または、:MEMSW2_□） 
0～1 

４．２．３．３節 

メモリスイッチ２設定 

  :MEMorySWitch3_□ 

（または、:MEMSW3_□） 
0～1 

４．２．３．４節 

メモリスイッチ３設定 

  :MEMorySWitch5_□ 

（または、:MEMSW5_□） 
0～1 

４．２．３．５節 

メモリスイッチ５設定 

  :MEMorySWitch6_□ 

（または、:MEMSW6_□） 
0～1 

４．２．３．６節 

メモリスイッチ６設定 

メ
モ
リ
ス
イ
ッ
チ

４．２．３．７節 

メモリスイッチ７設定 

設
定 

  :MEMorySWitch7_□ 

（または、:MEMSW7_□） 
0～1 
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種類 ータ＞ 参照箇所／備考 コマンド ＜デ

Lspeed0_□ （または、L0_□） 1～9999 

Fspeed0_□ （または、F0_□） 1～999999 

Rate0_□  （または、R0_□） 1～9999 

Lspeed1_□ （または、L1_□） 1～9999 

Fspeed1_□ （または、F1_□） 1～999999 

Rate1_□  （または、R1_□） 1～9999 

Lspeed2_□ （または、L2_□） 1～9999 

Fspeed2_□ （または、F2_□） 1～999999 

Rate2_□  （または、R2_□） 1～9999 

Lspeed3_□ （または、L3_□） 1～9999 

Fspeed3_□ （または、F3_□） 1～999999 

Rate3_□  （または、R3_□） 1～9999 

Lspeed4_□ （または、L4_□） 1～9999 

Fspeed4_□ （または、F4_□） 1～999999 

Rate4_□  （または、R4_□） 1～9999 

Lspeed5_□ （または、L5_□） 1～9999 

Fspe 5_□） ed5_□ （または、F 1～999999 

Rate5_□  （または、R5_□） 1～9999 

Lspe ） ed6_□ （または、L6_□ 1～9999 

Fspeed6_□ （または、F6_□） 1～999999 

Rate6_□  （または、R6_□） 1～9999 

Lspeed7_□ （または、L7_□） 1～9999 

Fspeed7_□ （または、F7_□） 1～999999 

Rate7_□  （または、R7_□） 1～9999 

Lspeed8_□ （または、L8_□） 1～9999 

Fspeed8_□ （または、F8_□） 1～999999 

Rate8_□  （または、R8_□） 1～9999 

Lspeed9_□ （または、L9_□） 1～9999 

Fspeed9_□ （または、F9_□） 1～999999 

速
度
テ
ー
ブ

Rate9_□  R9_□） 1～

４．２．４節 

起動速度（Lspeed）、 

ed）、 

Rate）設定 

駆動速度（Fspe

加減速レート（ル
設
定 

（または、 9999 

  または、 :GO_□ 

（または、:GO_□） 

0～3 

CW、CCW、ORG、HOME

４．２．５．１節 

駆動コマンド 駆
動   

□） 

:GOABSolute_□ 

（または、:GOABS_

-99999999～99999999、

-9.9999999～9.9999999 

４．２．５．２節 

絶対位置駆動コマンド 

  :
または、 

、Reduction 
STOP_□ 

0～1 

Emergency停
止 

STOP_□ 
0～1 または、 

Emergency、Reduction 

４．２．６節 

停止コマンド 
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種類 コマンド ＜応答データ＞ 参照箇所／備考 

:CWSoftLimitEnable? 

） ト設定値要求 （または、:CWSLE?
0～1 

４．２．７．１節 

CW側ソフトリミッ

:CWSoftLimitPoint? 

 （または、:CWSLP?）

-99999999～99999999、

-9.9999999～9.9999999 

４．２．７．２節 

CW側ソフトリミット値要求 
:CCWSoftLimitEnable? 

定値要求 （または、:CCWSLE?） 
0～1 

４．２．７．３節 

CCW側ソフトリミット設

:CCWSoftLimitPoint? 

 求 （または、:CCWSLP?）

-99999999～99999999、

-9.9999999～9.9999999 

４．２．７．４節 

CCW側ソフトリミット値要

:DRiverDIVision? 

（または、:DRDIV?） 
0～15 

４．２．７．５節 

モータドライバ分割数設定値 

要求 
:HOMEPosition? 

（または、:HOMEP?） 

-99999999～99999999、

-9.9999999～9.9999999 

４．２．７．６節 

ホームポジション設定値要求 
:POSition? 

（または、:POS?） 

-99999999～99999999、

-9.9999999～9.9999999 

４．２．７．７節 

現在位置要求 
:PULSe? 

（または、:PULS?） 
0.0000001～99999999 

４．２．７．８節 

定パルス移動量設定値要求 
:RESOLUTion？ 

（または、: :RESOLUT?） 
001～99999999 0.0000

４．２．７．９節 

１パルス移動量要求 
:SELectSPeed? 

（または、:SELSP?） 
0～9 

４．２．７．１０節 

速度テーブル設定要求 

:STANDARDresolution? 

RD?） （または、:STANDA
0.0000001～99999999 

４．２．７．１１節 

動フルステップ時の１パルス移

量設定値要求 

パ
ラ
メ
ー
タ
設
定
値
要

0～4 
要求 

求 

:UNIT? 
４．２．７．１２節 

表示単位設定値

  

（または、:MEMSW0?） 
0～12 

メモリスイッチ０設定値要求 

:MEMorySWitch0? ４．２．８．１節 

  :MEMorySWitch1? 

（または、:MEMSW1?） 
0～1 

４．２．８．２節 

メモリスイッチ１設定値要求 
  :MEMorySWitch2? 

（または、:MEMSW2?） 
0～1 

４．２．８．３節 

メモリスイッチ２設定値要求 
  :MEMorySWitch3? 

（または、:MEMSW3?） 
0～1 

４．２．８．４節 

メモリス  イッチ３設定値要求

  :MEMorySWitch5? ４．２．８．５節

 （または、:MEMSW5?） 
0～1 

 

メモリスイッチ５設定値要求

  :MEMorySWitch6? 

（または、:MEMSW6?） 
0～1 

４．２．８．６節 

メモリスイッチ６設定値要求 

メ
モ
リ
ス
イ
ッ
チ

値
要

スイッチ７設定値要求 

設
定

求 

  :MEMorySWitch7? 

（または、:MEMSW7?） 
0～1 

４．２．８．７節

メモリ
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種類 データ＞ 参照箇所／備考 コマンド ＜応答

Lspeed0? （または、L0?） 1～9999 

Fspeed0? （または、F0?） 1～999999 

Rate0?  （または、R0?） 1～9999 

Lspeed1? （または、L1?） 1～9999 

Fspeed1? （または、F1?） 1～999999 

Rate1?  （または、R1?） 1～9999 

Lspeed2? （または、L2?） 1～9999 

Fspeed2? （または、F2?） 1～999999 

Rate2?  （または、R2?） 1～9999 

Lspeed3? （または、L3?） 1～9999 

Fspeed3? （または、F3?） 1～999999 

Rate3?  （または、R3?） 1～9999 

Lspeed4? （または、L4?） 1～9999 

Fspeed4? （または、F4?） 1～999999 

Rate4?  （または、R4?） 1～9999 

Lspeed5? （または、L5?） 1～9999 

Fspeed5? （または、F5?） 1～999999 

Rate5?  （または、R5?） 1～9999 

Lspeed6? （または、L6?） 1～9999 

Fspeed6? （または、F6?） 1～999999 

Rate6?  （または、R6?） 1～9999 

Lspeed7? （または、L7?） 1～9999 

Fspeed7? （または、F7?） 1～999999 

Rate7?  （または、R7?） 1～9999 

Lspeed8? （または、L8?） 1～9999 

Fspeed8? （または、F8?） 1～999999 

Rate8?  （または、R8?） 1～9999 

Lspeed9? （または、L9?） 1～9999 

Fspeed9? （または、F9?） 1～999999 

速
度
テ
ー
ブ
ル
設
定
値
要
求 

Rate9?  （または、R9?） 1～9999 

４．２．９節 

起動速度（Lspeed）、 

駆動速度（Fspeed）、 

加減速レート（Rate）設定値 

要求 
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種類 コマンド ＜応答データ＞ 参照箇所／備考 

  :COURSE? 0～1 
４．２．１０．１節 

動作方向ステータス 

  :CWSoftL

（または、:CWSLSET?） 

imitSET? 
0～1 ４．２．１０．２節 

CW側ソフトリミットステータス 
  :CCWSoftLim

（または、:CCWSLSET?） 

itSET? 

ステータス 0～1 ４．２．１０．３節 

CCW側ソフトリミット

  nue? 

?） 

:DISCONti

（または、:DISCON
0～1 ４．２．１０．４節 

途中停止ステータス 
  :DRiverTYP

（または、:D

E? 

RTYPE?）  0～1 ４．２．１０．５節 

ドライバタイプステータス

  :HOME? 0～1 ４．２．１０．６節 

ホームポジション検出ステータス 

  :LIMIT? 0～3 
４．２．１０．７節 

機械リミットセンサ検出ステータス 

  :MOTION？  0～1 ４．２．１０．８節 

動作中ステータス

:ORiGin? 

（または、:ORG?） 
0～1 ４．２．１０．９節 

原点検出ステータス 

  :READY? 0～1 ４．２．１０．１０節 

軸選択可能ステータス 
  :

IMIT?） 
0～3 

テータス 
SoftLIMIT? 

（または、:SL

４．２．１０．１１節 

ソフトリミット検出ス

  :StatusBinary1? 

B1?） 

１バイトバイナリコードを 
４．２．１０．１２節 

（または、:S
10進数のアスキーコード

に変換したもの 
ステータス１要求 

  :StatusBinary2? 

（または、:SB2?） 

ードを 

10進数のアスキーコード

に変換したもの 

４．２．１０．１３節 

ステータス２要求 

１バイトバイナリコ

  :StatusBinary3? 

（または、:SB3?） 

１バイトバイナリコードを 

10進数のアスキーコード

に変換したもの 

４．２．１０．１４節 

ステータス２要求 

CONTrolAxis? 

（または、CONTA?） 
１～６ 

４．２．１０．１５節 

制御軸数ステータス 

ス
テ
ー
タ
ス
要
求 

MOTIONAll? 

（または、MOTIONA?） 

１バイトバイナリコードを 

10進数のアスキーコード

 

４．２．１０．１６節 

全軸の動作中ステータス 
に変換したもの
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4.2.1. 

各軸のパラメータ／メモ 設定、駆動、 パラメータ／メモリスイッチを設定値の要求、 
ステータスの要求を行 コマンドを使用して軸の指定を行います。 

※ 軸指定 付 、次の軸指定コマンドを受け付けるまで、その軸 

をコマ  
コマンド コマンド ＜データ＞ 

軸指定コマンド ： ＡＸＩｓ＜データ＞ 

リスイッチの 停止、

うときに軸指定

コマンドを受け けると、以降

ンド処理します。

内容 

AXIs□ 

（または、AXI□） 軸指定コマ

１～６ または、 

、Y、Ｚ、Ｕ、Ｖ、W 

または、ＡＬＬ 

ンド Ｘ

※ コマンドと設定データ間のスペースは不要です。 

※ データ内容は、次のようになっています。 

＜データ＞ 内容 

１（または、X） Ｘ軸を指定 

２（または、Y） Ｙ軸を指定 

３（または、Z） Ｚ軸を指定 

４（または、U） Ｕ軸を指定 

５（または、V） Ｖ軸を指定 

６（または、W） Ｗ軸を指定 

ＡＬＬ 全軸を指定 

 
4.2.2. パラメータ設定コマンド 

ームポジション値、現在位置、定パルス 

移動量、 ス移動量、表示単位の各設定を行います。 

可能です。 

※ コマンドの連結には：（コロン）が必要です。 

ド： 

順で構成して下さい。 

れた軸指定コマンドを有効とします。 

パラメータ設定コマンドは、下記のように構成されます。 

・ 軸を

設定コマンド＿＜データ＞ 

軸指定コマンド＜データ＞：パラ 設定コマンド＿＜データ＞：・・・：パラメータ設定 

コマ ド＿＜

・ 軸を指定してパ

軸指定コマンド＜データ＞：パラメータ設定コマンド＿＜データ＞：駆動コマンド＿＜データ＞ 

・ ２軸同時にパラメータを設定する場合 

軸指定コマンド＜データ＞：パラメータ設定コマンド＿＜データ＞：軸指定コマンド＜データ＞： 

パラメータ設定コマンド＿＜データ＞ 

ＣＷ・ＣＣＷ側のソフトリミット、モータドライバの分割数、ホ

速度テーブル、フルステップ時の１パル

※ 軸指定コマンド、パラメータ設定コマンド、駆動コマンドの連結が

※ コマンドの連結を行う場合、必ず先頭から軸指定コマンド：パラメータ設定コマン

駆動コマンドの

※ 軸指定コマンドがない場合、以前に送ら

※ 電源投入時はＸ軸を指定しています。 

指定してパラメータのみ設定する場合 

軸指定コマンド＜データ＞：パラメータ

・ 軸を指定してパラメータを一度に複数設定する場合 

メータ

ン データ＞ 

ラメータを設定し駆動させる場合 
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４．２．２．１ 

各軸の

＜データ＞ 

ＣＷＳｏｆｔＬｉｍｉｔＥｎａｂｌｅ＿＜データ＞ 

ＣＷ側ソフトリミット有効／無効の設定コマンドです。 

内容 

０ ＣＷソフトリミットを無効とする 

１ ＣＷソフトリミットを有効とする 

 

４．２．２．２ ＣＷＳｏｆｔＬｉｍｉｔＰｏ

各軸のＣＷ側ソフトリミット値の設定コマンドです。 

以下に０が続く場合、 略可能です。（例 ： １．２３０００００＝１．２３） 

※ ータが 、以下の手順で補正します。 

１  

２）倍数の小数点以下削除 

３）データ＝１パルス移動量×倍数 

テージ基本分解能÷ドライバ分割数） 

 

４．２．２．３ ＣＣＷＳｏｆｔＬｉｍｉｔＥｎａｂｌｅ＿＜データ＞ 

各軸の

＜データ＞ 

ｉｎｔ＿＜データ＞ 

設定値は、－９９９９９９９９～９９９９９９９９、－９．９９９９９９９～９．９９９９９９９です。 

※ 小数点 ０を省

デ １パルス移動量の倍数でない場合

）倍数＝データ／１パルス移動量

（１パルス移動量＝自動ス

ＣＣＷ側ソフトリミット有効／無効の設定コマンドです。 

内容 

０ ＣＣＷソフトリミットを無効とする 

１ する ＣＣＷソフトリミットを有効と

 

４．２．２．４ ＣＣＷＳｏｆｔＬｉｍｉｔＰ

各軸のＣＣＷ側ソフトリミット値の設定コマンドです。 

設定値は、－９９９９９９９９～９９９９９９９９、－９．９９９９９９９～９．９９９９９９９です。 

※ 小数点以下に０が続く場合、０を省略可能です。（例 ： １．２３０００００＝１．２３） 

※ データが１パルス移動量の倍数でない場合、以下の手順で補正します。 

１）倍数＝データ／１パルス移動量 

２）倍数の小数点以下削除 

３）データ＝１パルス移動量×倍数 

（１パルス移動量＝自動ステージ基本分解能÷ドライバ分割数） 

 

 

 

 

 

 

 

ｏｉｎｔ＿＜データ＞ 

 

74



４．２．２．５ 

各軸のドライ 分割数の設定コ す。 

＜デ ＞  内容（  

ＤＲｉｖｅｒＤＩＶｉｓｉｏｎ＿＜データ＞ 

バ マンドで

ータ 分割数）

０ １／１ 

１ １／２ 

２ １／２．５ 

３ １／４ 

４ １／５ 

５ １／８ 

６ １／１０ 

７ １／２０ 

８ １／２５ 

９ １／４０ 

１０ １／５０ 

１１ １／８０ 

１２ １００ １／

１３ １／１２５ 

１４ １／２００ 

１５ １／２５０ 

※ 表示単 イバ分割数を変更すると１パルス移動量が変わり、 

以下の なくなる場合があります。 

・ 定パル

ームポジション値の設定 

こ

１）倍数＝データ／１パルス移動量 

２）倍数の小数点以下削除 

３）データ＝１パルス移動量×倍数 

（１パルス移動量＝自動ステージ基本分解能÷ドライバ分割数） 

 

注意 ： 本器のマイクロステップドライバの設定とＤＲｉｖｅｒＤＩＶｉｓｉｏｎとの設定を一致させて 

テージの実際の移動量と一致しません。 

。） 

 

 

 

 

 

位がパルス以外の場合、ドラ

パラメータが１パルス移動量の倍数で

ス移動量の設定 

・ ソフトリミット値の設定 

・ ホ

・ 現在位置 

の場合、次の手順で上記パラメータを補正します。 

下さい｡ 

      設定が一致していない場合、自動ス

（本器のマイクロステップドライバの設定は、１．６．３節を参照して下さい
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４．２．２．６ ＨＯＭＥＰｏｓｉｔｉｏｎ＿＜データ＞ 

ドです。 

※ 小数点以下に０が続く場合、０を省略可能です。（例 ： １．２３０００００＝１．２３） 

（１パルス移動量＝自動ステージ基本分解能÷ドライバ分割数） 

．２．２．７ ＰＯＳｉｔｉｏｎ＿＜データ＞ 

。 

設定値は、－９９９９９９９９～９９９９９９９９、－９．９９９９９９９～９．９９９９９９９です。 

です。（例 ： １．２３０００００＝１．２３） 

３）データ＝１パルス移動量×倍数 

テージ基本分解能÷ドライバ分割数） 

 

４．２．２．８ ＰＵＬＳｅ＿＜データ＞ 

。 

＜データ＞は０．００００００１～９９９９９９９９です。 

※ に０が続く場合、 略可能です。（例 ： １．２３０００００＝１．２３） 

※ データが１パ 、以下の手順で補正します。 

１）倍数＝データ／１パルス移動量 

２）倍数の小数点以下削除 

３）データ＝１パルス移動量×倍数 

（１パルス移動量＝自動ステージ基本分解能÷ドライバ分割数） 

４．２．２．９ 

＜データ＞ 内容 

各軸のホームポジション値の設定コマン

設定値は、－９９９９９９９９～９９９９９９９９、－９．９９９９９９９～９．９９９９９９９です。 

※ データが１パルス移動量の倍数でない場合、以下の手順で補正します。 

１）倍数＝データ／１パルス移動量 

２）倍数の小数点以下削除 

３）データ＝１パルス移動量×倍数 

４

各軸の現在位置の設定コマンドです

※ 小数点以下に０が続く場合、０を省略可能

※ データが１パルス移動量の倍数でない場合、以下の手順で補正します。 

１）倍数＝データ／１パルス移動量 

２）倍数の小数点以下削除 

（１パルス移動量＝自動ス

各軸の定パルス移動量の設定コマンドです

 小数点以下 ０を省

ルス移動量の倍数でない場合

 

ＳＥＬｅｃｔＳＰｅｅｄ＿＜データ＞ 

各軸の選択速度テーブルの設定コマンドです。 

０～９ 選択速度テーブルＮｏ．の値 
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４．２．２．１０ 

各軸の自動ステー ルス移動量）の設定コマンドです。 

＜データ＞は０．００００００１～９９９９９９９９です。 

※ 表示単位がパルス以外の場合、ドライバ分割数を変更すると１パルス移動量が変わり、 

以下のパラメータが１パルス移動量の倍数でなくなる場合があります。 

・ 定パルス移動量の設定 

・ ソフトリミット値の設定 

ン値の設定 

この場合、次の手順で します。 

＝デー

の小数

＝１パ

（１パルス移動量＝自動ステージ基本分解能÷ドライバ分割数） 

．２．２．１１ ＵＮＩＴ＿＜データ＞ 

各軸の表示単位設定コマンドです。 

＜データ＞ 内容 

ＳＴＡＮＤＡＲＤｒｅｓｏｌｕｔｉｏｎ＿＜データ＞ 

ジ基本分解能（フルステップ時の１パ

・ ホームポジショ

・ 現在位置 

上記パラメータを補正

１）倍数 タ／１パルス移動量 

２）倍数 点以下削除 

３）データ ルス移動量×倍数 

 

４

０ （または、ＰＵＬＳｅ） パルス表示単位に設定 

１ （または、ＵＭ） μｍ表示単位に設定 

２ （または、ＭＭ） ｍｍ表示単位に設定 

３ （または、ＤＥＧ） ｄｅｇ表示単位に設定 

４ （または、ＭＲＡＤ） ｍｒａｄ表示単位に設定 
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4.2.3. メモリスイッチ設定コマンド 

モリスイッチ０（原点復帰タイプ）、１（機械リミットセンサ入力論理）、２（原点センサ入力論理）、 

止時処理）、７（原点復帰時０リセット） 

の

。 

※ コマンドの連結を行う場合、必ず先頭から軸指定コマンド：メモリスイッチ設定コマンド 

下さい。 

※ 軸指定コマンドがない場合、以前に送られた軸指定コマンドを有効とします。 

※ 電源投入時はＸ軸を指定しています。 

メモリス マンドは、下記のように構成されます。 

・ 軸を指定してメモ 場合 

軸指定コマン チ設定コマンド＿

・ 軸を指定してメモ 設定す  

軸指定コマン チ設定 ド＿ ッチ設定 

コマンド＿＜データ＞ 

 

．２．３．１ ＭＥＭｏｒｙＳＷｉｔｃｈ０＿＜データ＞ 

マンドです。 

内容 

メ

３（近接原点センサ入力論理）、５（動作方向切り替え）、６（停

各設定を行います。 

※ 軸指定コマンド、メモリスイッチ設定コマンドの連結が可能です

※ コマンドの連結には：（コロン）が必要です。 

の順で構成して

 

イッチ設定コ

リスイッチのみ設定する

ド＜データ＞：メモリスイッ ＜データ＞ 

リスイッチを一度に複数 る場合

ド＜データ＞：メモリスイッ コマン ＜データ＞：・・・：メモリスイ

４

各軸のメモリスイッチ０（原点復帰タイプ）設定コ

＜データ＞ 内容 ＜データ＞

０ 原点復帰タイプ０を選択 ７ 原点復帰タイプ７を選択 

１ 原点復帰タイプ１を選択 原点復帰タイプ８を選択 ８ 

２ 原点復帰タイプ２を選択 ９ 原点復帰タイプ９を選択 

３ 原点復帰タイプ３を選択 １０ 原点復帰タイプ１０を選択 

４ 原点復帰タイプ４を選択 １１ 原点復帰タイプ１１を選択 

５ 原点復帰タイプ５を選択 １２ 原点復帰タイプ１２を選択 

６ 原点復帰タイプ６を選択  

※ 原点復帰タイプについては、３．２．４．１節の原点復帰タイプ一覧表を参照して下さい。 

４．２．３．２ ＭＥＭｏｒｙＳＷｉｔｃｈ１＿＜データ＞ 

各軸の チ１（機械リミットセンサ入力論理） マンドです。 

＜データ＞ 

 

メモリスイッ 設定コ

内容 

０ 
機械リ

定になります。 

ミットセンサ入力論理Ｂ接点（ノーマルクローズ）選択 

※ 当社の自動ステージ接続の場合はこの設

１ 機械リミットセンサ入力論理Ａ接点（ノーマルオープン）選択 
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４．２．３．３ Ｍｏｒｙ

各軸のメモリスイッチ２（原点セ

＜データ＞ 内容 

ＭＥ ＳＷｉｔｃｈ２＿＜データ＞ 

ンサ入力論理）設定コマンドです。 

０ 
※ 当社の自動ス

原点センサ入力論理Ｂ接点（ノーマルクローズ）選択 

テージ接続の場合はこの設定になります。 

１ 原点センサ入力論理Ａ接点（ノーマルオープン）選択 

 

４．２．３．４ ＭＥＭｏｒｙＳＷｉｔｃｈ３＿＜データ＞ 

各軸のメモ イッチ 設定コマンドです。 

＜データ＞ 内容 

リス ３（近接原点センサ入力論理）

０ 
近接原点センサ入力論理Ｂ接点（ノーマルクローズ）選択 

テージ接続の場合はこの設定になります。 ※ 当社の自動ス

１ 近接原点センサ入力論理Ａ（ノーマルオープン）接点選択 

 

４．２．３．５ ＭＥＭｏｒｙＳＷｉｔｃｈ５＿＜データ＞ 

各軸のメモリスイッチ

＜データ＞ 内容 

５（動作方向切り替え）設定コマンドです。 

０ 順方向 （ＰＯＳＩＴＩＶＥ） 

１ 逆方向 （ＮＥＧＡＴＩＶＥ） 

※ 動作方向については、３．２．４．５節を参照して下さい。 

 

４．２．３．６ Ｍ Ｍｏｒｙ

各軸のメモリスイッチ６（停止時処理）設定コマンドです。 

＜データ＞ 内容 

Ｅ ＳＷｉｔｃｈ６＿＜データ＞ 

０ 急停止 

１ 減速停止 ※詳細は３．２．４．７節を参照して下さい。 

 

４．２．３．７ ＭＥＭｏｒｙＳＷｉｔｃｈ７＿＜データ＞ 

各軸のメモリスイッチ７（原点復帰時０リセット）設定コマンドです。 

＜データ＞ 内容 

０ 原点復帰完了後、０リセットする。 

１ 原点復帰完了後、０リセットしない。 
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4.2.4. 速度テ ド 

速度テーブルＮ

※ 速 連結が可能です。 

※ コマンドの連結には：（コロン）が必要です。 

）の関係については、３．２．３．６節を 

※ 起動速度（Ｌ）および駆動速度（Ｆ）はｐｐｓ、加減速レート（Ｒ）はｍｓｅｃの各単位です。 

 

スピード以上の駆動速度（Ｆ）を入れた場合、モータが脱調する 

恐れがあります。 

が入力された場合、駆動速度（Ｆ）の値が 

 

ように構成されます。 

定する場合 

度テーブル設定コマンド＿＜データ＞ 

 

．２．４．１ Ｌｓｐｅｅｄ□＿＜データ＞ 

ＮＯ．が入ります。 

＜データ＞は１～９９９９で、設定単位はｐｐｓです。 

 

．２．４．２ Ｆｓｐｅｅｄ□＿＜データ＞ 

駆動速度（Ｆ）設定コマンドです。 

□には０～９の設定する速度テーブルＮＯ．が入ります。 

＜データ＞は１～９９９９９９で、設定単位はｐｐｓです。 

４．２．４．３ ータ＞ 

入ります。 

＜データ＞

 

 

 

 

 

ーブル設定コマン

Ｏ．０～９の起動速度（Ｌ）、駆動速度（Ｆ）、加減速レート（Ｒ）の各設定を行います。 

度テーブル設定コマンドどうしの

※ 起動速度（Ｌ）、駆動速度（Ｆ）、加減速レート（Ｒ

参照して下さい。 

注意 ： 自動ステージのＭＡＸ

起動速度（Ｌ）が駆動速度（Ｆ）より大きい値

起動速度（Ｌ）の値となります。 

速度テーブル設定コマンドは、下記の

・ 速度テーブルを一度に複数設

速度テーブル設定コマンド＿＜データ＞：………：速

４

起動速度（Ｌ）設定コマンドです。 

□には０～９の設定する速度テーブル

４

 

Ｒａｔｅ□＿＜デ

加減速レート（Ｒ）設定コマンドです。 

□には０～９の設定する速度テーブルＮＯ．が

は１～９９９９で、設定単位はmsecです。 
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4.2.5. 駆動コマンド 

駆動、原点復帰駆動、ホームポジションへの駆動、 

絶 ドです。 

マンドの連結が可能です。 

す。 

※ コマンドの連結を行う場合、必ず先頭から軸指定コマンド：駆動コマンド 

の順で構成して下さい。 

がない場合、以前に送られた軸指定コマンドを有効とします。 

います。 

 

駆動コマ ように

・ る

軸指定コマンド＜データ＞：駆動コマンド＿＜データ＞ 

・ 軸を指定してパラメータを設定し駆動させる場合 

軸指定コマンド＜データ＞：パラメータ設定コマンド＿＜データ＞：駆動コマンド＿＜データ＞ 

 

４

各軸の

＜データ＞ 内容 

自動ステージをＣＷ／ＣＣＷ方向への定パルス

対位置駆動の各駆動を行うコマン

※ 軸指定コマンド、パラメータ設定コマンド、駆動コ

※ コマンドの連結には：（コロン）が必要で

※ 軸指定コマンド

※ 電源投入時はＸ軸を指定して

ンドは、下記の 構成されます。 

軸を指定して駆動させ 場合 

．２．５．１ ＧＯ＿＜データ＞ 

自動ステージの駆動コマンドです。 

０ （または、Ｃ 動量をＣＷ方向に駆動します Ｗ） パラメータの定パルス移

１ （または、ＣＣＷ） パラメータの定パルス移動量をＣＣＷ方向に駆動します 

２ （または、Ｏ 原点復帰方式に従い原点復帰を行います ＲｉＧｉｎ） メモリスイッチの

３ （または、Ｈ ション位置に移動します ＯＭＥ） パラメータのホームポジ

 

４．２．５．２ ＧＯＡＢＳｏｌｕｔｅ＿＜データ＞ 

各軸の絶対位置動作コマンド す。 

設定値は、－９９９９９９９９～９９９９９９９９、－９．９９９９９９９～９．９９９９９９９です。 

※ 小数点以下に０が く場合、０を省略可能です。（例 ： １．２３０００００＝１．２３） 

 、以下の手順で補正します。 

２）倍数の小数点以下削除 

 

 

 

で

続

※ データが１パルス移動量の倍数でない場合

１）倍数＝データ／１パルス移動量 

３）データ＝１パルス移動量×倍数 

（１パルス移動量＝自動ステージ基本分解能÷ドライバ分割数） 
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4.2.6. 停止コマンド ： ＳＴＯＰ＿＜データ＞ 

駆 いは、減速停止させるコマンドです。 

（コロン）が必要です。 

場合、必ず先頭から軸指定コマンド：停止コマンドの順で    

構成して下さい。 

※ 軸指定コマ 合、以前に送られた軸指定コマンドを有効とします。 

※ 軸指定コマンドがない場合、駆動中の ます。 

 

停止コマンドは、下記のように構成されます。 

・ 軸を指定して停止させる場合 

軸指定コマンド＜データ＞：停止コマンド＿＜データ＞ 

・ 駆動中の軸を停止させる場合 

停止コマンド＿＜データ＞ 

 

＜データ＞ 内容 

動中の自動ステージを急停止ある

※ 軸指定コマンドとの連結が可能です。 

※ コマンドの連結には：

※ コマンドの連結を行う

ンドがない場

軸を急停止し

０ （または、Ｅｍｅｒｇｅｎｃｙ） 急停止します 

１ （または、Ｒｅｄｕｃｔｉｏｎ） 減速停止します 

※ ＜データ＞を省略すると０（急停止）を選択します。 
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4.2.7. 

ＣＷ・ＣＣＷ 、ホームポジション値、現在位置、定パルス 
動量、１パルス移動量、速度テーブル、フルステップ時の１パルス移動量、表示単位の各設定値の 

要 を送り返します。 
※ 軸指定コマンドとの連結が可能です。 

※ コマンドの連結には：（コロン）が必要です。 

必ず先頭から軸指定コマンド：パラメータ設定値要求 

コマンドがない場合 に送られた軸指定コマンドを有効とします。 

※ 電源投入時は

 

パラメータ設定値要求コマンドは、下記のように構成されます。 

 

．２．７．１ ＣＷＳｏｆｔＬｉｍｉｔＥｎａｂｌｅ？ 

設定値要求コマンドです。 

パラメータ設定値要求コマンド 

側のソフトリミット、モータドライバの分割数

移

要求を行います。 
求コマンドを受け付けると本器は、要求先に応答値

※ コマンドの連結を行う場合、

コマンドの順で構成して下さい。 

※ 軸指定 、以前

 Ｘ軸を指定しています。 

・ 軸を指定してパラメータ設定値を要求する場合 

軸指定コマンド＜データ＞：パラメータ設定値要求コマンド？ 

４

各軸のＣＷ側ソフトリミット有効／無効の

＜応答データ＞ 内容 

０ ＣＷソフトリミットを に設定中 “無効”

１ ＣＷソフトリミットを“有効”に設定中 

 

．２．７．２ ＣＷＳｏｆｔＬｉｍｉｔＰｏｉｎｔ？ 

要求コマンドです。 

＜応答データ＞は－９９９９９９９９～９９９９９９９９、－９．９９９９９９９～９．９９９９９９９です。 

※ 小数点以下に０が続く場合、０は省略されます。（例 ： １．２３０００００＝１．２３） 

 

．２．７．３ ＣＣＷＳｏｆｔＬｉｍｉｔＥｎａｂｌｅ？ 

／無効の設定値要求コマンドです。 

＜応答データ＞ 内容 

４

各軸のＣＷ側ソフトリミット値の設定値

４

各軸のＣＣＷ側ソフトリミット有効

０ ＣＣＷソフトリミットを“無効”に設定中 

１ ＣＣＷソフトリミットを“有効”に設定中 

 

４．２．７．４ 

各軸のＣ 側ソフト ドです。 

＜応答データ＞は－９９９９９９９９～９９９９９９９９、－９．９９９９９９９～９．９９９９９９９です。 

※ 小数点以下 れます。（例 ： １．２３０００００＝１．２３） 

 

ＣＣＷＳｏｆｔＬｉｍｉｔＰｏｉｎｔ？ 

ＣＷ リミット値の設定値要求コマン

に０が続く場合、０は省略さ
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４．２．７．５ ＲｉｖｅｒＤ

各軸のドライ 分割数の

＜応答デ タ＞ 内容 

Ｄ ＩＶｉｓｉｏｎ？ 

バ 設定値要求コマンドです。 

ー

０ 分割数を“１／１”に設定中 

１ 分割数を“１／２”に設定中 

２ 分割数を“１／２．５”に設定中 

３ 分割数を“１／４”に設定中 

４ 分割数を“１／５”に設定中 

５ 分割数を“１／８”に設定中 

６ 分割数を“１／１０”に設定中 

７ 分割数を“１／２０”に設定中 

８ 分割数を“１／２５”に設定中 

９ 分割数を“１／４０”に設定中 

１０ 分割数を“１／５０”に設定中 

１１ 分割数を“１／８０”に設定中 

１２ 分割数を“１／１００”に設定中 

１３ 分割数を“１／１２５”に設定中 

１４ 分割数を“１／２００”に設定中 

１５ 分割数を“１／２５０”に設定中 

 

４．２．７．６ ＨＯＭＥＰｏｓｉｔｉｏｎ？ 

値の設定値要求コマンドです。 

９．９９９９９９９～９．９９９９９９９です。 

。（例 ： １．２３０００００＝１．２３） 

 

．２．７．７ ＰＯＳｉｔｉｏｎ？ 

す。 

点以下に０が続く場合、０は省略されます。（例 ： １．２３０００００＝１．２３） 

 

４．２．７．８ 

要求コマンドです。 

 

に０が続く場合、 略されます。（例 ： １．２３０００００＝１．２３） 

 

．２．７．９ ＲＥＳＯＬＵＴｉｏｎ？ 

本分解能設定値÷ドライバ分割数設定値）を要求する 

各軸のホームポジション

＜応答データ＞は－９９９９９９９９～９９９９９９９９、－

※ 小数点以下に０が続く場合、０は省略されます

４

各軸の現在値の要求コマンドで

＜応答データ＞は－９９９９９９９９～９９９９９９９９、－９．９９９９９９９～９．９９９９９９９です。 

※ 小数

ＰＵＬＳｅ？ 

各軸の定パルス移動量の設定値

＜応答データ＞は０．００００００１～９９９９９９９９です。

※ 小数点以下 ０は省

４

各軸の１パルス移動量（＝自動ステージ基

コマンドです。 

＜応答データ＞は０．００００００１～９９９９９９９９です。 

※ 小数点以下に０が続く場合、０は省略されます。（例 ： １．２３０００００＝１．２３） 
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４．２．７．１０ ＳＥＬｅｃｔＳＰｅｅｄ？ 

ルの設定値要求コマンドです。 

 

各軸の選択速度テーブ

＜応答データ＞ 内容

０～９ 選択中の速度テー Ｎｏ．の値 ブル

 

４．２．７．１１ ＡＮＤＡＲ

各軸の自動ステージ基本分解能（フルステップ時の１パルス移動量）設定値要求コマンドです。 

＜応答データ＞は０．００００００１～９９９９９９９９です。 

※ 小数点以下に０が続く場合、０は省略されます。（例 ： １．２３０００００＝１．２３） 

 

４．２．７．１２ ＵＮＩＴ？ 

各軸の表示単位設定値要求コマンドです。 

＜応答データ＞ 内容 

ＳＴ Ｄｒｅｓｏｌｕｔｉｏｎ？ 

０ パルス表示単位を設定中 

１ μｍ表示単位を設定中 

２ ｍｍ表示単位を設定中 

３ ｄｅｇ表示単位を設定中 

４ ｍｒａｄ表示単位を設定中 

 

 

 

 

 

4.2.8. メモリ

メモリスイッ 、 

３（近接原点セン ６（停止時処理）、７（原点復帰時０リセット） 

各設定値の要求を行います。 
。 

※ コマンドの連結には：（コロン）が必要です。 

※ コマンドの連結を行う場合、必ず先頭から軸指定コマンド：パラメータ設定値要求 

コマンドの順で構成して下さい。 

※ 軸指定コ 送られ 軸指定コ

 電源 ます。 

 

メモリス チ設定値 うに構成 ます。 

・ 軸を指定してメ る場合 

軸指定コマンド＜データ＞：メモリスイッチ設定値要求コマンド？ 

スイッチ設定値要求コマンド 

チ０（原点復帰タイプ）、１（機械リミットセンサ入力論理）、２（原点センサ入力論理）

サ入力論理）、５（動作方向切り替え）、

の

要求コマンドを受け付けると本器は、要求先に応答値を送り返します

※ 軸指定コマンドとの連結が可能です。 

マンドがない場合、以前に た マンドを有効とします。 

※ 投入時はＸ軸を指定してい

イッ 要求コマンドは、下記のよ され

モリスイッチ設定値を要求す
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４．２．８．１ ＭＥＭｏｒｙＳＷｉｔｃｈ０？ 

各軸のメモリスイッチ０（原点復帰タイプ）設定値要求コマンドです。 

 ＜応答データ＞ 内容 ＜応答データ＞ 内容

０ 原点復帰タイプ０を選択中 ７ 原点復帰タイプ７を選択中 

１ 原点復帰タイプ１を選択中 ８ 原点復帰タイプ８を選択中 

２ 原点復帰タイプ２を選択中 原点復帰タイプ９を選択中 ９ 

３ 原点復帰タイプ３を選択中 １０ 原点復帰タイプ１０を選択中 

４ 原点復帰タイプ４を選択中 １１ 原点復帰タイプ１１を選択中 

５ 原点復帰タイプ５を選択中 １２ 原点復帰タイプ１２を選択中 

６ 原点復帰タイプ６を選択中  

※ 原点復帰タイプについては、３．２．４．１節の原点復帰タイプ一覧表を参照して下さい。 

 

４．２．８．２ 

各軸のメモリスイッチ１（機械リミットセンサ入力論理）設定値要求コマンドです。 

＜応答データ＞ 内容 

ＭＥＭｏｒｙＳＷｉｔｃｈ１？ 

０ 機械リミットセンサ入力論理Ｂ接点（ノーマルクローズ）選択中です。 

１ 機械リミットセンサ入力論理Ａ接点（ノーマルオープン）選択中です。 

 

４．２．８．３ ＭｏｒｙＳ

各軸のメモリスイッチ２（原点センサ入力論理）設定値要求コマンドです。 

＜応答データ＞ 内容 

ＭＥ Ｗｉｔｃｈ２？ 

０ 原点センサ入力論理Ｂ接点（ノーマルクローズ）選択中です。 

１ 原点センサ入力論理Ａ接点（ノーマルオープン）選択中です。 

 

４．２．８．４ ＭｏｒｙＳ

各軸のメモリスイッチ３（近接原点センサ入力論理）設定値要求コマンドです。 

＜応答データ＞ 内容 

ＭＥ Ｗｉｔｃｈ３？ 

０ 近接原点センサ入力論理Ｂ接点（ノーマルクローズ）選択中です。 

１ 近接原点センサ入力論理Ａ接点（ノーマルオープン）選択中です。 

 

４．２．８．５ ＭＥＭｏｒｙＳＷｉｔｃｈ５？ 

各軸のメモリスイッチ５（動作方向切り替え）設定値要求コマンドです。 

＜応答データ＞ 内容 

０ 順方向（ＰＯＳＩＴＩＶＥ）を選択中です。 

１ 逆方向（ＮＥＧＡＴＩＶＥ）を選択中です。 

※ 方向については、３．２．４．５節を参照して下さい。 

 

 

動作
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４．２．８．６ ＭＥＭｏｒｙＳＷｉｔｃｈ６？ 

各軸のメモリスイッチ６（停止時処理）設定値要求コマンドです。 

＜応答データ＞ 内容 

０ 急停止を選択中です。 

１ 減速停止を選択中です。 

 

．２．８．７ ＭＥＭｏｒｙＳＷｉｔｃｈ７？ 

各軸のメモリスイッチ７（原点復帰時０リセット）設定値要求コマンドです。 

＜応答データ＞ 内容 

４

０ 「０リセットする」を選択中です。 

１ 「０リセットしない」を選択中です。 

 

マンド 

す。 
送り返します。 

 
４．２．９．１ Ｌｓｐｅｅｄ□？ 

起動速度（Ｌ）設定値要求コマンドです。 

□は０～９、要求する速度テーブルＮＯ．が入ります。 

＜応答データ＞は１～９９９９で、設定単位はｐｐｓです。 

 

４．２．９．２ Ｆｓｐｅｅｄ□？ 

駆動速度設定値要求コマンドです。 

□は０～９、要求する速度テーブルＮＯ．が入ります。 

＜応答データ＞は１～９９９９９９で、設定単位はｐｐｓです。 

 

４．２．９．３ Ｒａｔｅ□？ 

加減速レート設定値要求コマンドです。 

□ Ｏ．が入ります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.2.9. 速度テーブル設定値要求コ

速度テーブル設定値の要求を行いま

要求コマンドを受け付けると本器は、要求先に応答値を

は０～９、要求する速度テーブルＮ

＜応答データ＞は１～９９９９で、設定単位はｍｓｅｃです。 
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4.2.10. 

各軸の動作方向 リミット有効／無効、途中停止、ドライバタイプ、ホーム 

ポジション  

ステータス ータス要求を行います。 
要求コマンドを受け付けると本器は、要求先に応答値を送り返します。 

IONAll?コマンドは、軸指定コマンドとの連結が 

※ コマンドの連結には：（コロン）が必要です。 

定コマンド：ステータス要求コマンドの

順で構成して下さい。 

ドがない場合、以前に送られた軸指定コマンドを有効とします。 

※ 電源投入時はＸ軸を指定しています。 

 

ステータス マンド

・ 軸

ステータス要求コマンド？ 

する場合 

 

４．２．１０．１ ＯＵＲＳＥ

各軸の動作方向ステータス要求コマンドです。 

＜

ステータス要求コマンド 

、CW／ＣＣＷ側ソフト

検出、機械リミットセンサ検出、動作中、原点検出、軸選択可能、ソフトリミット検出、

１、２、３、制御軸数、全軸の動作中の各ステ

※ 軸指定コマンドとの連結が可能です。 

（ただし、CONTrolAxis?および、MOT

できません） 

※ コマンドの連結を行う場合、必ず先頭から軸指

※ 軸指定コマン

要求コ は、下記のように構成されます。 

を指定しないでステータスを要求する場合 

・ 軸を指定してステータスを要求

軸指定コマンド＜データ＞：ステータス要求コマンド？ 

Ｃ ？ 

応答データ＞ 内容 

０ ＣＷ方向動作中、またはＣＷ方向動作後停止中 

１ ＣＣＷ方向動作中、またはＣＣＷ方向動作後停止中 

※ ＳｔａｔｕｓＢｉｎａｒｙ１？（４．２．１０．１２参照）のＢｉｔ １と同じです。 

 

．２．１０．２ ＣＷＳｏｆｔＬｉｍｉｔＳＥＴ？ 

ステータス要求コマンドです。 

４

各軸のＣＷ側ソフトリミット有効／無効

＜応答データ＞ 内容 

０ ＣＷ側ソフトリミットは無 定です 効の設

１ ＣＷ側ソフトリミットは有効の設定です 

※ 照）のＢｉｔ ５と同じです。 

 

 

 

 

 

 

ＳｔａｔｕｓＢｉｎａｒｙ２？（４．２．１０．１３参
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４．２．１０．３ ＣＷＳｏｆ

各軸のＣＣ ソフトリ

＜応答データ＞

Ｃ ｔＬｉｍｉｔＳＥＴ？ 

Ｗ側 ミット有効／無効ステータス要求コマンドです。 

内容 

０ ＣＣＷ側ソフトリミットは無効の設定です。 

１ ＣＣＷ側ソフトリミットは有効の設定です。 

※ ＳｔａｔｕｓＢｉｎａｒｙ２？（４．２．１０．１３参照）のＢｉｔ ６と同じです。 

 

４．２．１０．４ 

各軸の途中停止ステータス要求コマンドです。 

＜応答データ＞ 内容 

ＤＩＳＣＯＮｔｉｎｕｅ？ 

０ 途中停止せずに動作を完了しました。 

１ 
動作中に停止コマンド、またはＤ２００ハンディターミナルのＳＴＯＰにより、 

動作を完了せずに途中停止しました。 

※ ＳｔａｔｕｓＢｉｎａｒｙ１？（４．２．１０．１２参照）のＢｉｔ ４と同じです。 

 

４．２．１０．５ 

各軸のドライバタイプステータス要求コマンドです。 

＜

ＤＲｉｖｅｒＴＹＰＥ？ 

応答データ＞ 内容 

０ ノーマルタイプドライバが搭載されています。 

１ マイクロステップドライバが搭載されています。 

※ ＳｔａｔｕｓＢｉｎａｒｙ３？（４．２．１０．１４参照）のＢｉｔ ２と同じです。 

 

４．２．１０．６ 

各軸のホー ポジション

＜応答データ＞

ＨＯＭＥ？ 

ム 検出ステータス要求コマンドです。 

内容 

０ ホームポジションは検出していません。 

１ ホームポジション検出中。 

※ ＳｔａｔｕｓＢｉｎａｒｙ１？（４．２．１０．１２参照）のＢｉｔ ６と同じです。 

．２．１０．７ ＬＩＭＩＴ？ 

各軸の機械リミットステータス要求コマンドです。 

内容 

 

４

＜応答データ＞

０ 機械リミットは検出していません。 

１ ＣＷ方向の機械リミットを検出しています。 

２ ＣＣＷ方向の機械リミット しています。 を検出

３ ＣＷ方向、ＣＣＷ方向の機械リミットを検出しています。

 

 

 

 

 

89



４．２．１０．８ ＯＴＩＯＮ

各軸の動作中ステータ

＜

Ｍ ？ 

ス要求コマンドです。 

応答データ＞ 内容 

０ 停止中です。 

１ 動作中です。 

※ ＳｔａｔｕｓＢｉｎａｒｙ１？（４．２．１０．１２参照）のＢｉｔ ７と同じです。 

 

４．２．１０．９ ＲｉＧｉｎ？

各軸の原点検出ステー

＜

Ｏ  

タス要求コマンドです。 

応答データ＞ 内容 

０ 原点復帰は行われておりません。 

１ 原点復帰が 行われ、機械原点検出停止しました。 

※ ＳｔａｔｕｓＢｉｎａｒｙ１？（４．２．１０．１２参照）のＢｉｔ ５と同じです。 

 

４．２．１０．１ ＥＡＤＹ

各軸の軸選択可能ステ

＜応答データ＞

０ Ｒ ？ 

ータス要求コマンドです。 

内容 

０ ドライバが搭載されていない軸です。 

１ ドライバが搭載されている軸です。 

※ ＳｔａｔｕｓＢｉｎａｒｙ３？（４．２．１０．１４参照）のＢｉｔ １と同じです。 

．２．１０．１１ ＳｏｆｔＬＩＭＩＴ？ 

各軸のソフトリミットステータス要求コマンドです。 

＜応答データ＞ 内容 

 

４

０ ソフトリミットは検出していません。 

１ ＣＷ方向ソフトリミットを検出しています。 

２ ＣＣＷ方向ソフトリミットを検出しています。 

３ ＣＷ方向、ＣＣＷ方向のソフトリミットを検出しています。 
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４．２ ２ ｒｙ１？ 

各軸の１バイトバイナリコードのステー

こ ドは０～ ５ て出力します。 

＜応答データ＞ 

８ Ｂｉｔ ６ Ｂｉｔ １ 

．１０．１  ＳｔａｔｕｓＢｉｎａ

タス要求コマンドです。 

※ のバイナリーコー ２５ までの数値をとりアスキーコードに変換し

Ｂｉｔ  Ｂｉｔ ７ Ｂｉｔ ５ Ｂｉｔ ４ Ｂｉｔ ３ Ｂｉｔ ２  

 

１ 

ホーム 

ポジション

検出 

原点検出

検出 検出 

 動作中 途中停止 リミット リミット

ソフト 機械 

 ＣＷ 

０ ０ 停止中  ＣＣＷ     

 

Ｗ方向動作後停止中 １ ＣＷ方向動作中、またはＣ
Ｂｉｔ １ ＣＷ／ＣＣＷ 

０ ＣＣＷ方向動作中、またはＣＣＷ方向動作後停止中 

１ ＣＷまたはＣＣＷの機械リミット検出中 
Ｂｉｔ ２ 機械リミット検出 

０ ＣＷまたはＣＣＷの機械リミット未検出中 

１ ＣＷまたはＣＣＷのソフトリミット検出中 
Ｂｉｔ ３ ソフトリミット検出 

０ ＣＷまたはＣＣＷのソフトリミット未検出中 

１ 
動作中に停止コマンド、またはＤ２００停止スイッチに 

より、動作を完了せずに途中停止した場合 Ｂｉｔ ４ 途中停止 

０ 次の動作で途中停止せずに動作を完了した場合 

１ 原点復帰が行われ、機械原点検出停止 
Ｂｉｔ ５ 原点検出 

０ その後の駆動により０にクリア 

１ ホームポジション検出中 
Ｂｉｔ ６ ホームポジション検出 

０ ホームポジション未検出中 

１ 動作中 
Ｂｉｔ ７ 動作中／停止中 

０ 停止中 
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４．２．１０

各軸の１バイトバイナリコードのステータス要求コ ド

※ このバイナリーコードは０～２５５までの数値 力します。 

＜応答データ＞ 

Ｂｉｔ Ｂｉｔ Ｂｉｔ ５ Ｂ  Ｂｉｔ １ 

．１３ ＳｔａｔｕｓＢｉｎａｒｙ２？ 

マン です。 

をとりアスキーコードに変換して出

８ ７ Ｂｉｔ ６ ｉｔ ４ Ｂｉｔ ３ Ｂｉｔ ２ 

 

１ 

CCWソフト 

有効 

CWソフト

 

有効 

W

リ

検

械 CW機械

リミット 

検出 

  リミット リミット

CC ソフト CWソフト CCW機

ミット リミット リミット 

出 検出 検出 

０ ０  ０ 無効 無効    

 

１ ＣＷの機械リミット検出中 
Ｂｉｔ １ ＣＷ機械リミット検出 

０ ＣＷの機械リミット未検出中 

１ ＣＣＷの機械リミット検出中 
Ｂｉｔ ２ ＣＣＷ機械リミット検出  

機械リミット未検出中 ０ ＣＣＷの

１ ＣＷのソフトリミット検出中 
Ｂｉｔ ３ ＣＷソフトリミット検出 

０ ＣＷのソフトリミット未検出中 

１ ＣＣＷのソフトリミット検出中 
Ｂｉｔ ４ ＣＣＷソフ 検

０ ＣＣＷのソフトリミット未検出中 
トリミット 出 

１ ＣＷの フトリ 中 ソ ミット有効に設定
Ｂｉｔ ５ ＣＷソフトリミット有効／

０ ＣＷのソフトリミット無効に設定中 
無効 

１ ＣＣＷ ソフトリミット 設定中 の 有効に
Ｂｉｔ ６ ＣＣＷソフトリミット有効／無効

０ ＣＣＷのソフトリミット無効に設定中 

 

４．２．１０．１４ ＳｔａｔｕｓＢｉｎａｒｙ３？ 

各軸の１バ ナ ータ 要求コ

※ このバイナリーコードは０～２５５までの数値をとりアスキーコードに変換して出力します。 

＜応答データ＞ 

Ｂｉｔ ８ Ｂｉｔ ７ Ｂｉｔ ６ Ｂｉｔ ５ Ｂｉｔ ４ Ｂｉｔ ３ Ｂｉｔ ２ Ｂｉｔ １ 

イトバイ リコードのステ ス マンドです。 

 

 

１ 
      ドライバタイプ 軸選択可能

０ ０ ０ ０ ０ ０ ０   

 

１ ドライバが搭載されている軸の場合 
Ｂｉｔ １ 軸選択可能 

０ ドライバが搭載されていない軸の場合 

１ マイクロステップドライバの時 
Ｂｉｔ ２ ドライバタイプ 

０ ノーマルタイプドライバの時 
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４．２．１０．１５ ＣＯＮＴ ｏｌＡｘｉｓ？

コントローラの制御軸数要求コ です

＜応答データ＞は１～６です。 

４．２．１０．１６ ＭＯＴＩＯＮＡｌｌ？ 

全ての軸の動作中ステータス要求コマンドです。 

＜応答データ＞は０～６３で

＜応答データ＞ 

Ｂｉｔ ８ Ｂｉｔ ７ Ｂｉｔ ６ Ｂｉｔ Ｂｉｔ ４ Ｂｉｔ ３ Ｂｉｔ ２ Ｂｉｔ １ 

ｒ  

マンド 。 

 

す。 

５ 
 

１   
動作中 

Ｖ軸

作中  
Ｚ軸 

動作中 
Ｙ軸 

動作中 
Ｘ軸 

動作中 
Ｗ軸  

動  
Ｕ軸 

動作中

０ ０ ０ 軸停止  Ｚ軸停止 Ｙ軸停止 Ｘ軸停止 Ｗ軸停止 Ｖ Ｕ軸停止

 

１ 動作中 
Ｂｉｔ １ Ｘ軸 

０ 停止中 

１ 動作中 
Ｂｉｔ ２ Ｙ軸 

０ 停止中 

１ 動作中 
Ｂｉｔ ３ Ｚ軸 

０ 停止中 

１ 動作中 
Ｂｉｔ ４ Ｕ軸 

０ 停止中 

１ 動作中 
Ｂｉｔ ５ Ｖ軸 

０ 停止中 

１ 動作中 
Ｂｉｔ ６ Ｗ軸 

０ 停止中 
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4.3. サービスリ

ＧＰ－

規格に準拠するに ドをサポートします。 

※ 以降、略語は以下のことを示します。 

Ｂ ４．３．２．１節参照 

4.3.1.  ステータスバイトレジスタ構造 

ステータスバイトレジスタのサービス要求用サマリメッセージの構造を下記に示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

クエスト 

ＩＢは、ＩＥＥＥ４８８．２規格に準拠しています。 

あたって、以下のステータス構造、４８８．２共通コマン

・ Ｓ Ｒ：ステータスバイトレジスタ ← 

（Ｓｔａｔｕｓ Ｂｙｔｅ Ｒｅｇｉｓｔｅｒ） 

・ ＳＲＥＲ：サービスリクエストイネーブルレジスタ   ← ４．３．２．２節参照 

（Ｓｅｒｖｉｃｅ Ｒｅｑｕｅｓｔ Ｅｎａｂｌｅ Ｒｅｇｉｓｔｅｒ） 

・ ＳＥＳＲ：標準イベントステータスレジスタ       ← ４．３．２．３節参照 

（Ｓｔａｎｄａｒｄ Ｅｖｅｎｔ Ｓｔａｔｕｓ Ｒｅｇｉｓｔｅｒ） 

・ ＳＥＳＥＲ：標準イベントステータスイネーブルレジスタ     ← ４．３．２．４節参照 

（Ｓｔａｎｄａｒｄ Ｅｖｅｎｔ Ｓｔａｔｕｓ Ｅｎａｂｌｅ Ｒｅｇｉｓｔｅｒ） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

３６

RQS

SB0MAVESB

＆

７ Service Request Enable Register(SRER)
*SRE
*SRE?

Status Byte Register(SBR)

１２３７

＆

＆

＆

＆

＆

＆

＆

１２３７ ０４５ Standard Event Status  Enable Register(SESER)
*ESE
*ESE?

Standard Event Status Register(SESR)
*ESR?

＆

０４５６

６

Output Queue

Not-Empty

e
n
e
r
a
t
i
o
n

SB1

L
o
g
i
c
a
l

O
R

SB2EMS

MSS
*STB?S

R

＆

＆

＆

＆

＆

＆

１２３ ０４５

L
o
g
i
c
a
l

O
R

Q

G
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4 ＥＥ  

ＩＥＥＥ４８８．２規 のコマンドをサポートします。 

ニーモニック IEEE488.2 定 本器サポートコマンド

.3.2. ＩＥ ４８８．２共通コマンド

格で定められている３９種類の共通コマンドの内、以下

コマンドフルスペック名 規

*ADD Accept Address Command 任意  

*CAL Calibration Query 任意  

*CLS Clear Status Command 必須 ◎ 

*DDT Define Device Trigger Command 任意  

*DDT? Define Device Trigger Query 任意  

*DLF Disable Listener Function Command 任意  

*DMC Define Macro Command 任意  

*EMC Enable Macro Command 任意  

*EMC? Enable Macro Query 任意  

*ESE Standard Event Status Enable Command ◎ 必須 

*ESE? 必須 ◎ Standard Event Status Enable Query 

*ESR? Standard Event Status Register Query ◎ 必須 

*GMC? Get Macro contents Query 任意  

*IDN? Identification Query 必須 ◎ 

*IST? Individual Status Query 任意  

*LMC? Learn Macro Query 任意  

*LRN?  Learn Device Step Query 任意  

*OPC Operation Complete Command 必須 ◎ 

*OPC? Operation Complete Query 必須 ◎ 

*OPT?  Option Identification Query 任意  

*PCB Pass Control Back Command C0以外必須  

*PMC Purge Macro Command 任意  

*PRE Parallel Poll Register Enable Command 任意  

*PRE? Parallel Poll Register Enable Query 任意  

*PSC Power On Status Clear Command 任意  

*PSC? Power On Status Clear Query 任意  

*PUD Protected User Data Command 任意  

*PUD? Protected User Data Query 任意  

*RCL 任意  Recall Command 

*RDT Resource Description Transfer Command 任意  

*RDT? Resource Description Transfer Query 任意  

*RST Reset Command 必須 ◎ 

*SAV Save Command 任意  

*SRE Service Request Enable Comma  ◎ nd 必須

*SRE? Service Request Enable Query 必須 ◎ 

*STB? Read Status Byte Query 必須 ◎ 

*TRG Trigger Command DT1なら必須  

*TST? 必須 ◎ Self Test Query 

*WAI 必須 ◎ Wait to Continue Command 

※ IE  

 

 

EE488.2共通コマンドは、必ず＊で始まります。
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本器がサポートしているコマンドについて以下のようになっています。 

コマンド ンド内容／データ コマ

*CLS リアするとともに、ステータスに関する出力バッファをクリアします。 ＳＢＲ、ＳＥＳＲをク

*ESE_□ 

Ｓ ５）に対して 

有効

＜デ

ＥＳＥＲを設定することにより、ＳＥＳＲの中のどのＢｉｔをＥＳＢ（ＳＢＲのＢｉｔ 

にするか無効にするか選択します。 

ータ＞ ０～２５５ 

*ESE? 
ＳＥＳ 。 

＜応

ＥＲの設定値を要求するコマンドです

答データ＞ ０～２５５ 

*ESR? 
ＳＥＳＲの現在の値を要求するコマンドです。 

＜応答データ＞ ０～２５５ 

*IDN? 

コマンドです。 

ド２＞，＜フィールド３＞，＜フィールド４＞ 

ド２…型名（Ｄ２２０） 

リアル番号（０） 

（ＲＯＭのバージョン） 

本器の IDを要求する

＜応答データ＞ 

＜フィールド１＞，＜フィール

・ フィールド１…メーカ名（ＳＵＲＵＧＡ） 

・ フィール

・ フィールド３…シ

・ フィールド４…ソフトウェアバージョン

*OPC 
マンドが存在しないため、このコマンドは意味を持ちません 本器にはオーバーラップコ

ので処理しません。 

*OPC? ＜応答データ＞ １ 

*RST 
パラメータ、メモリスイッチ、速度テーブル、現在位置の全ての値を初期値（出荷時の 

ドです。 設定値）に戻すコマン

*SRE_□ 

＜データ＞ ０～２５５ 

ＳＲＥＲを設定することによりＳＢＲのどのＢｉｔをに対して有効にするか無効にするかを 

選択します。 

*SRE? 
ＳＲＥＲの設定値を要求するコマンドです。 

＜応答データ＞０～２５５ 

*STB? 
ＳＢＲの値とＭＳＳサマリメッセージの値の和を要求するコマンドです。 

＜応答データ＞ ０～２５５ 

*TST 
本器はセルフテストを行いません。 

＜応答データ＞ － 

*WAI 
本器にはオーバーラップコマンドが存在しないため、このコマンドは意味を持ちません 

ので処理しません。 
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４．３．２．１ Ｓｔａｔｕｓ Ｂｙ

ステータスバイトレジスタは、下

B

ｔｅ Ｒｅｇｉｓｔｅｒ（ＳＢＲ） 

記のように構成されています。 

it 名称 内容 

０ ＳＢ０ 
す。 

Ｓｔｏｐ Summary Bit 

いずれかのモータ動作停止時にセットされま

１ ― 未使用 

２ ― 未使用 

３ － 未使用 

４ されます。 

Ｍｅｓｓａｇｅ Ａｖａｉｌａｂｌｅ Summary Bit 

ＭＡＶ 出力バッファに出力データがセットされたときセット

出力データが読みとられたときにリセットされます。 

５ されているときにＳＥＳＲ 

Ｅｖｅｎｔ Ｓｕｍｍａｒｙ Ｂｉｔ 

ＥＳＢ ＳＥＳＥＲのいずれかのビットがイネーブルに設定

の該当するビットの要因が発生したときにセットされる。 

６ 

ＲＱＳ Ｂｉｔ（Ｍａｓｔｅｒ Ｓｕｍｍａｒｙ Ｓｔａｔｕｓ） 

ブルに設定されているときにＳＢＲの ＲＱＳ（ＭＳＳ） ＳＲＥＲのいずれかのビットがイネー

該当するビットの要因が発生したときにＳＲＱ（ＲＱＳビット）をＯＮします。 

７ 
いずれかの軸が、動作を完了せずに途中停止した場合セットされる。 

ＥＭＳ 
ＥＭＳ Ｓｕｍｍａｒｙ Ｂｉｔ 

※ ＳＢＲの内容は、＊ＣＬＳコマンドによりクリア出来ます。 

※ ＧＰ－ＩＢインターフェイスバス使用時、シリアルポールが行われた場合、デバイスは 

７ビットのステータスバイトとＲＱＳメッセージを送出します。 

ただし、本器の仕様により、シリアルポールを２回行い２回目の値を参照してください。 

※ ＳＢＲは、シリアルポールでクリアされません。 

※ ＊ＳＴＢ？共通問い合わせが行われた場合、デバイスは７ビットのステータスバイトと 

ＭＳＳサマリメッセージを送出します。 

 

４．３．２．２ Ｓｅｒｖｉｃｅ Ｒｅｑｕｅｓｔ Ｅｎａｂｌｅ Ｒｅｇｉｓｔｅｒ（ＳＲＥＲ） 

サービスリクエストイネーブルレジスタにより、ＳＢＲの中のどのサマリメッセージをサービスリクエス 

トに対して有効にするか無効にするかを選択出来ます。 

※ ＳＲＥＲの内容は、＊ＳＲＥ？共通問い合わせを使って読み出せます。 

※ ＳＲＥＲの内容は、＊ＳＲＥ共通命令を使って書き込まれます。 

※ ＊ＳＲＥ共通コマンドの実行または電源再投入によって、ＳＲＥＲをクリア出来ます。 

この結果サービス要求は発生しなくなります。 
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４．３．２．３ Ｓｔａｎｄａｒｄ Ｅｖｅｎ ｓｔｅｒ（ＳＥＳＲ） 

標準イベ ジス

Bit 名称 内容 

ｔ Ｓｔａｔｕｓ Ｒｅｇｉ

ントステータスレ タは、下記のように構成されています。 

０ 
ＯＰＣ 

Operat plete 

終了して、新しい命令を 

ます。 
ion Com

オペレーション終了 

デバイスがペンディング中の指定した動作を

受ける準備ができてい

このビットは＊ＯＰＣコマンドに対してだけに応答し、オペレーション 

終了ビットを立てます。 

１ 
ＲＱＣ 

Request Control 

バス制御権要求 

自らがアクティブコントローラになることを要求しています。 

本器では使用しないので常に０となります。 

２ 
ＱＹＥ 

Query Error 

問い合わせエラー 

バッファが 

ます。 

出力データがないのにデータを読もうとした、または出力

オーバーフローしたときにセットされ

３ 

ＤＤＥ 

Device-dependent 

ラー 

ラーが発生しているときセット 

Error 

デバイス固有エ

ＱＹＥ、ＥＸＥ、ＣＭＥ以外の原因によるエ

されます。（実行されるべき軸が無い場合等にセットされます。） 

４ 
ＥＸＥ 

Execution Error 

エラー 

受け取ったときセットされ 

ます。（データが設定範囲外の場合等にセットされます。） 

実行時

文法に問題はないが実行できないコマンドを

５ 文法エラーのコマンドを受け取ったときセットされます。 

コマンドエラー 
ＣＭＥ 

Command Error 
（スペルミス等にセットされます。） 

６ ／ローカル状態とは無関係に発生し 

ユーザー要求 

ＵＲＱ 
ローカル制御（ｒｔｌ）を要求しています。 

User Request 
このビットは、デバイスのリモート

ます。 

本器では使用しないので常に０となります。 

７ 
Power On 電源がＯＦＦからＯＮになったときにセットされます。 

ＰＯＮ 電源投入 

※ ＳＥＳＲの内容は、＊ＥＳＲ？共通問い合わせを使って破壊的に読み出せます。 

ますが、その後、 

Ｓｔａｎｄａｒｄ Ｅｖｅｎｔ Ｓｔａｔｕｓ Ｅｎａｂｌｅ Ｒｅｇｉｓｔｅｒ（ＳＥＳＥＲ） 

のどのサマリメッセージをＥＳＢサマリ 

選択出来ます。 

※ ＥＲの内容は、＊Ｅ 通命令を使って書き込ま 。 

※ ＊ＥＳＥ共通コマンドの実行または電源再投入によって、ＳＥＳＥＲをクリア出来ます。 

（すなわち、読みとられた後クリアされます。） 

※ ＳＥＳＲの内容は、＊ＣＬＳコマンドによりクリア出来ます。 

※ ＳＥＳＲの内容は、電源ＯＮによりクリア出来ます。 

電源ＯＮシーケンス実行中のデバイスは最初、ＳＥＳＲをクリアし

このシーケンス中に発生するイベントを記録します。 

 

４．３．２．４ 

標準イベントステータスイネーブルレジスタにより、ＳＥＳＲの中

メッセージビットに対して有効にするか無効にするかを

※ ＳＥＳＥＲの内容は、＊ＥＳＥ？共通問い合わせを使って読み出せます。 

 ＳＥＳ ＳＥ共 れます
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5. その他 

 

5.1. 故障かなと思う前に 

、以下の い。

                                                                                                        

症状  

修理依頼の前に 項目をチェックして下さ  

原因 対策 参照箇所

電源コードが抜けている コンセントにしっかり差し込む 

１．４．２節 

１．４．４節 

１．６．２節 

ヒューズが切れている ヒューズ交換 
１．４．３節 

１．６．２節 

配線が正しくない 配線接続の確認 ２．１節 

電源が入らない 

て 非常停止ボタンを回し解除する 非常停止ボタンが押され

いる  

１．６．１節 

１．６．５節 

自動ステージ接続ケーブル 専用ケーブルのコネクタ部の 

接続確認 ２．１節 の接続不良 

１．６．２節 

自動ステージが駆動

しない わ 

れている 
ソフトリミットの確認 

３節 
ソフトリミットの設定が行

３．２．３．

４．２．２．１～ 

４．２．２．４節

接続ケーブルの配線が 

正しく行われていない 
配線確認 

２．１．３節 

１．６．２節 

２．１．２節 

２．１．４節 
  

外
部
制
御

ディップスイッチの設定が 

正しく行われていない 
ディップスイッチの設定の確認 ２．２節 

 ランプ切れ 修理依頼 お問合せ先 電源ランプ／Ｄ２００ 

ハンディターミナルの

ボタンのＬＥＤが点灯

しない 
 電源コードが抜けている コンセントにしっかり差し込む 

１．４．２節 

１．４．４節 

１．６．２節 

ヒューズがたびたび 

切れる 
 電源コードの損傷・不良 修理依頼 お問合せ先 
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5 ローラ仕様 

 基本仕様 

Ｄ２２１ 

.2. コント

5.2.1.

品名 Ｄ２２２ Ｄ２２３ Ｄ２２４ Ｄ２２５ Ｄ２２６ 

制御軸数 １ ２ ３ ４ ５ ６ 

重 １０．０ｋｇ １０．５ｋｇ １１ｋｇ １１．５ｋｇ量 ９kg ９．５ｋｇ 

外形寸法 ）×１００（Ｈ）×３５０（Ｄ） ｍｍ （取手・ゴ４３０（Ｗ ム足等の突起物は含まず） 

使用環境 ０ ～ ４０ ℃    ２０～８0％ＲＨ（非結露） 

保存環境 －２０ ～ ６０ ℃    ２０～８0％ＲＨ（非結露） 

電源 １００～２４０Ｖ ±１０％ＡＣ   ５０／６０Ｈｚ  （ワイドレンジ入力） 

最大消費電力 ６０Ｗ １００Ｗ １４０Ｗ １８０Ｗ ２２０Ｗ ２６０Ｗ 

 

5.2.2. コントロー 仕様 ラ性能

数（Ｐ）

（Ｆ）

動速度 定（Ｌ）

フトリミ ト設定 

械リミッ 検出  （論理切り替え可能） 

１２方式 （論理切り替え可能） 

モニタ

  よび、全軸の動作中信号のＡＮＤ出力 

外部インタ

    ＲＳ２３２Ｃ（１９２００／９６００ＢＰＳ：ディップスイッチ切り替え） 

     ＵＳＢ（ＵＳＢ１．１準拠） 

ＰＲＯＭにて保存し 

場合０クリアされます。 

 

5.2.3. ドライバ仕様 

駆動方式 ： バイポーラ定電流チョッパーペンタゴンドライブ方式 

テップドライバタイプ最大２５０分割１６段階） 

駆動容量 ： ０．７５Ａ／相、１．４Ａ／相 （自動カレントダウン機能付き） 

    相は、特注で対応します。 

 

 

制御軸数  ： 最大６軸搭載可能 （同時駆動可能） 
出力パルス   ： ０～９９９９９９９９パルス 

駆動速度設定   ： １～９９９９９９ＰＰＳ 

起 設   ： １～９９９９ＰＰＳ 

加減速レート（Ｒ）  ： １～９９９９ｍｓｅｃ 

ソ ッ  ： 各軸２箇所 ＣＷ/ＣＣＷ 

機 ト  ： 各軸２箇所 ＣＷ/ＣＣＷ 

原点検出  ： 機械原点検出機能

出力  ： 各軸の駆動パルスおよび、全軸の駆動パルスのＡＮＤ出力 

   各軸の動作中信号お

ーフェイス ： ＧＰ－ＩＢ(ＩＥＥＥ-４８８．２準拠) 

 

非常停止機能  ： 非常停止釦搭載 

※  本器では、登録したパラメータおよび、メモリースイッチの内容はＥＥ

バックアップを行ないます。 

ただし、現在位置（ＰＯＳＩＴＩＯＮ）は電源を切った

励磁方式 ： ４相励磁（マイクロス

       ※ １．４Ａ／
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5.3. 保証とアフターサービス 

 

 

お  

シリ をご連絡下さい。当社ではシリアルナンバーにより納入日を記録しております。 

保

但し、次の場合は保証対象外となり、有償修理とさせていただきます。 

－使用上 起因する故障、損傷の場合 

－輸送、移動時の落下等、お取り扱いが不適当なために生じた故障、損傷の場合 

、 地震、雷、風水害、その他の天災地変等による故障、 

損傷の場合 

 によって生じた故障、損傷の場合 

その責任を負わないものとさせて頂きます。 

 

修理依頼の前に５．１節の項目をチェックして下さい。 

そ ましたら、当社ＯＳＴ事業部営業グループまでお問い合わせ下さい。 

 

《保証期間中》 

説 正常な使用状態で故障した場合には、無償で修理いたします。 

 

 

修理

5.3.3. 修理可能期間について 

本器の補修用性能部品（機能を維持するために必要な部品）の最低保有期間は、製造打ち切り後 

とします。なお、部品の保有期間を過ぎた後でも修理可能な 

場合がありますので、当社ＯＳＴ事業部営業グループまでお問い合わせ下さい。 

 本 に関し、当社は本保証に基づく無償修理以外の責任を負いません。 

 

 

 

5.3.1. 保証について 

問い合わせ時に検査・品質保証書あるいは、製品の側面にマーキングされております８桁の

アルナンバー

証期間は、納入後１年間です。 

の誤り及び当社以外の者による改造、修理に

－火災 塩害、ガス害、異常電圧及び

－説明書記載方法及び注意書きに反するお取り扱い

※  本製品の故障、又はその使用によって生じた、直接、間接の損害については、当社は 

 

5.3.2. アフターサービスについて 

れでもご不明な点等ござい

 

取扱い 明書の注意書きに従った

上記の保証対象外の故障につきましては、有償修理とさせていただきます。 

《保証期間が過ぎた場合》 

によって機能が維持できる場合は、ご要望により有償修理いたします。 

 

１年です。この期間を修理可能期間

※ 器に生じた故障
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5.4.  ＣＥマーキングについて 

 

ことを証明するＣＥマーキングが義務化されます。 
対応 

して発行されたＥＮ規格（ＥＮ規格が存在しない場合は、ＩＥＣ規格など）を用いて規格に適合しているこ 
とを確認します｡ 
そして製造者自ら指令に適合していることを宣言する自己宣言書を作成しＣＥマーキングを行います。 
（ 機 機関による型式試験証明を取得後自己宣言する場合も 

れます。 

5.4.1. ＣＥマーキング 

ＥＵ（欧州連合）域内において機器を流通するために、製造者にはその機器に関連したＥＣ指令に 
適合している

製造者は、機器が各指令の要求項目を満足するかどうかを判断するために、一般的に各指令に

ただし、 器の危険性の度合いにより、公認

あります｡） 
自己宣言品には、銘板上またはパッケージのラベル上に次のマークが記載さ

 
 

5.4.2. 当社のＣＥマーキングについて 

 当社のＣＥマークは、下図の接続にて自己宣言を行っています。 
・ パソコンを使用しない場合は、パソコンとの接続はしなくても構いません｡ 
・ Ｄ２００ハンディターミナルについても、使用しない場合（パソコンと接続した場合）は接続しなくても 

構いません。 

 
 
 
 
 
 

 

RS232C

USB

GP-IB

D200
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接続される自動ステ す 自動ステージ以外は、接続しないで下さい。 

製品

ージは、下記に示 当社の

ｼﾘｰｽﾞ 名 

KS101-15 ｼﾘｰｽﾞ KS301-15 KS101-15 KS201-15 KS701-15 

KS101-20 KS201-20 KS301-20N KS701-20L 
KS101-20 ｼﾘｰｽﾞ 

KS701-20R  

KS101-20MS KS201-20MS KS301-20NMS KS701-20LMS 
KS101-20MS ｼﾘｰｽﾞ 

KS701-20RMS  

TKS101-20MS TKS201-20MS TKS301-20NMS TKS701-20LMS 
TKS101-20MS ｼﾘｰｽﾞ

TKS701-20RMS  

KS101-30L   S701-30L KS201-30L KS301-30L K
KS101-30 ｼﾘｰｽﾞ 

KS101-30R KS201-30R  KS701-30R KS301-30R

KS101-30LMS MS MS KS701-30LMS KS201-30L KS301-30L
KS101-30MS ｼﾘｰｽﾞ 

S S S KS701-30RMS KS101-30RM KS201-30RM KS301-30RM

KS101-20HD  D KS701-20LHD KS201-20HD KS301-20NH
KS101-20HD ｼﾘｰｽﾞ 

HD KS701-20R  

KS101-30LHD HD HD KS701-30LHD KS201-30L KS301-30L
KS101-30HD ｼﾘｰｽﾞ 

KS101-30RHD D D KS701-30RHD KS201-30RH KS301-30RH

KS161-35 ｼﾘｰｽﾞ KS161-35 KS261-35 KS361-35 

KS161-85 ｼﾘｰｽﾞ KS161-85 KS261-85 KS361-85 

KS162-50 ｼﾘｰｽﾞ KS162-50 KS262-50 KS362-50 

KS162-100 ｼﾘｰｽﾞ KS162-100  KS262-100 KS362-100 

KS162-200 ｼﾘｰｽﾞ KS162-200 KS262-200 KS362-200 

KS102-30 ｼﾘｰｽﾞ KS102-30 KS202-30 KS302-30 

KS102-70 ｼﾘｰｽﾞ KS102-70 KS202-70 KS302-70 

KS102-100 ｼﾘｰｽﾞ KS102-100 KS202-100 KS302-100 

KS103-60 ｼﾘｰｽﾞ KS103-70 KS203-70 KS303-70 

KS103-100 ｼﾘｰｽﾞ KS103-100 KS203-100 KS303-100 

KS121-30 ｼﾘｰｽﾞ KS121-30 KS221-30 KS321-30 

KS121-60 ｼﾘｰｽﾞ KS121-60 KS221-60 KS321-60 

KS122-100 ｼﾘｰｽﾞ KS122-100 KS222-100 KS322-100 

KS122-200 ｼﾘｰｽﾞ KS122-200 KS222-200 KS322-200 

KS122-300 ｼﾘｰｽﾞ KS122-300 KS222-300 KS322-300 

KS111-100 ｼﾘｰｽﾞ KS111-100 KS211-100 KS311-100 

KS111-150 ｼﾘｰｽﾞ KS111-150 KS211-150 KS311-150 

KS111-200 ｼﾘｰｽﾞ KS111-200 KS211-200 KS311-200 

KS113-50A ｼﾘｰｽﾞ KS113-50A KS213-50A KS313-50A 

KS113-100A ｼﾘｰｽﾞ KS113-100A KS213-100A KS313-100A 

KS113-150A ﾞ KS113-150A KS213-150A ｼﾘｰｽ KS313-150A 

KS113-50F ｼﾘｰｽﾞ KS113-50F KS213-50F KS313-50F 

KS113-100F ｼﾘｰｽﾞ    KS113-100F KS213-100F KS313-100F

KS113-150F ｼﾘｰｽﾞ   KS313-150F 

 

KS113-150F KS213-150F
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ｼﾘｰｽﾞ 製品名 

KS112-100 ｼﾘｰｽﾞ KS312-100 KS112-100 KS212-100 

KS112-200 ｼﾘｰｽﾞ    KS112-200 KS212-200 KS312-200

KS112-300 ｼﾘｰｽﾞ  KS312-300 

 

KS112-300 KS212-300 

KS112-400 ｼﾘｰｽﾞ    KS112-400 KS112-600

KS332-4 KS332-8N S332-12 KS332-20 K
KS332/KS333 ｼﾘｰｽﾞ

KS332-50 KS333-5 

KS401 ｼﾘｰｽﾞ KS401-40 KS401-60 
 

KS402-60 KS402-75 KS402-100 KS402-160 
KS402 ｼﾘｰｽﾞ 

KS402-180  

KS431/KS432 ｼﾘｰｽﾞ KS431-60 KS432-60 KS432-75 KS432-100 

KS421 ｼﾘｰｽﾞ KS421-60  

KS451 ｼﾘｰｽﾞ KS451-40 KS451-60 KS451-130  

KS501-40 ｼﾘｰｽﾞ KS501-40U KS501-40L  

KS -60WL KS501-60TL 501-60 ｼﾘｰｽﾞ KS501-60U KS501-60L KS501

KS521 ｼﾘｰｽﾞ KS521-40 KS521-60 KS521-60W KS521-60T 

TKS102-30 TKS202-30 
TKS102 ｼﾘｰｽﾞ 

TKS102-30F TKS202-30F 
 

 

注意

・ の 

・ ＥＮ規格への 

くことになります｡ 

・ 

フェライトコアが自動ステージに接続されるケーブルについていない場合ＥＮ規格に適合しません。 

フェ さい。 

・ 本 かし当社で自己宣言して 

いるのは５．４．２節のアプリケーションのみで、単体での宣言はしておりません。 

・ 当社製品の分解、改造を行わないで下さい。 

当社は、製品の分解、改造を行った場合、ＥＮ規格への適合などの責任は負いかねます。 

 

ＥＵ（欧州連合）域内に当社ステージを出荷する際は必ずご相談下さい。 

当社の確認なしで出荷された場合責任は負いかねます。 

 

 

 

 

 

 

 ：  

上記以外の当社自動ステージおよび、他社製品の自動ステージを接続された場合は、ＥＮ規格

適合性の確認はお客様自身で確認していただくことになります｡ 

上記、自動ステージを本器以外のステッピングモータコントローラに接続した場合、

適合性の確認はお客様自身で確認していただ

自動ステージに接続されるケーブルにフェライトコアがついている事を確認して下さい｡ 

ライトコアがついていない場合、当社ＯＳＴ事業部営業グループまでお問い合わせ下

器およびＤ２００ハンディターミナルにはＣＥマークは入っています。し
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http://www.surugaost.jp/

＜お問い合わせ先＞ 

 
 
 

ミスミグループ 

駿河精機 株式会社 OST事業部 カスタマサービス 

TEL：0120－789－446 

FAX：0120－789－449 

E-mail  ost@suruga-g.co.jp

 

 

東京都港区港南２－４－１２ 港南ＹＫビル３Ｆ 

AX ０３－６７１１－５０２２ 

大阪府高槻市城北町１－５－２５ ＦＪＹビル 

ＴＥＬ ０７２－６６１－３５００ ＦＡＸ ０７２－６６１－３６２２ 

 

本社・工場    〒４２４－８５６６ 

静岡県静岡市清水区七ツ新屋５４９－１ 

ＴＥＬ ０５４－３４４－４６１５ ＦＡＸ ０５４-３4６－１１９６ 
 

 

 

 

 

Ver 2.5 2010.04.23 

                                                  ＯＳＴ－Ｄ３１４４－８ 

東京営業所   〒１08－００75 

ＴＥＬ ０３－６７１１－５０１２ F

 

関西営業所   〒５６９－００７１ 
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