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はじめに

この度は、日機ＡＣサーボコントローラをご採用戴き、誠に有り難うございます。

【本取扱説明書について】

本取扱説明書は、機能専用型ＡＣサーボコントローラ タイプ及び、電力回ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６
生機能内蔵型ＡＣサーボコントローラ タイプの専用機能について説明してＮＣＳＲ－ＦＩ／ＦＳ６
あります。

電力回生機能内蔵型 をご使用になる場合は、ご面倒ですが本文中の“ ”と表記さＮＣＳＲ ＮＣＳ
れている部分を“ ”と読み替えてご覧下さい。ＮＣＳＲ

据え付け，配線，使用方法，保守点検，異常診断と対策等、本書に記載のない項目については、
別冊の取扱説明書『基本機能編』をご覧下さい。

ＮＣＳ（ＮＣＳＲ）－ＦＩ／ＦＳ タイプのシーケンス制御部（以下“ ”と称６３，６４ ＳＱＢ
す）の詳細内容は、別冊の取扱説明書『ＳＱＢ編』をご覧下さい。

本装置を正しくご使用戴く為に、本取扱説明書の内容を充分にご理解下さい。
又、特別仕様の装置をご使用の場合は、本取扱説明書と特別仕様装置の仕様書を併せてご覧下さい。

（記述内容については、仕様書が本取扱説明書に優先します。）

本取扱説明書は、ＬＣＤ部の診断表示モードで以下の表示を行う機種に対応しております。

ＴＹＰＥ表示：「ＦＩ６ｍ ＳＴＤ．」，「ＦＳ６ｍ ＳＴＤ．」，
「ＦＩ６ｒ ＳＴＤ．」，「ＦＳ６ｒ ＳＴＤ．」，

ＳＯＦＴ表示：「２．１２」以降

【保証期間について】

製品の保証期間は、工場出荷後１年です。
但し、次の理由による事故や異常につきましては、保証の対象となりませんのでご注意ください。

① お客様にて行われた改造に起因するもの。
② 本書指定以外の使用方法に起因するもの。
③ 自然災害等に起因するもの。
④ 弊社にて承認していない他社製品との接続に起因するもの。

また、保証範囲は本装置の修理に限るものとします。納入品の故障により誘発される損害、お客様側での機械
損失、二次損害、事故補償につきましては、補償の対象外とさせていただきます。
保証期間に関わらず、故障または異常が発見された場合は、弊社担当営業へご連絡ください。

注意

・弊社製品は一般工業向け汎用製品として設計、製造されたもので人命にかかわるような状
況下での使用される機器あるいはシステムに用いられることを目的として設計、製造された
ものではありません。

従いまして、それ以外に使用される場合は、弊社は一切の責任を負わないものとします。
（例：原子力、航空宇宙用、医療用、乗用移動体等の機器又は、システムなどの人命や財
産に多大な影響が予想される用途）

・規定以上の外来ノイズ、モータの故障により重大な事故又は損失が予想される設備へ取り
付ける場合は、バックアップやフェールセーフ機能をシステム的に設置してください。

・硫黄や硫化性ガスが発生する環境下で使用する場合は、チップ抵抗の腐食による断裂や

接点の接触不良等が発生する恐れがあります。



ご注文の装置がお手元に届きましたら、まず装置の外観，付属品の有無を確認して下さい。
万一、開梱時に装置外観に異常が認められたり、指定以外の付属品の混入や員数の過不足があった
場合には、そのままご使用にはならずに弊社担当営業へご連絡下さい。

※ 本書の改訂権利は、いかなる場合にも日機電装㈱が保有し、予告なく変更する場合があります。
日機電装㈱からの情報は、正確かつ信頼できるものではありますが、特別に保証したものを除いては、
その使用に対しての責任は負いかねます。



安 全 上 の ご 注 意

据え付け，配線，運転，保守点検，異常診断と対策等の前に必ず本取扱説明書とその他の関連取扱説
明書類を全て熟読し、正しくご使用下さい。

機器の知識，安全上の情報，そして注意事項の全てについて習熟してからご使用下さい。

本取扱説明書では、安全上の注意事項のランクを『危険』，『注意』として区分してあります。

又、取り扱い上、「してはならないこと」，「しなくてはならないこと」を『禁止』，『強制』として
区分してあります。

：取り扱いを誤った場合に危険な状況が起こり得て、人が死亡または重傷危険
を受ける可能性が想定される場合。

：取り扱いを誤った場合に危険な状況が起こり得て、人が中程度の傷害や注意
軽傷を受ける可能性及び、物的損害の発生が想定される場合。

尚、 記載した事項でも状況によっては重大な結果に結びつく可能性があります。注意

何れも重要な内容を記載してありますので必ずお守り下さい。

してはならないこと。禁止 ：

本注意事項を無視した場合、装置が正常に動作しません。

しなくてはならないこと。強制 ：

本注意事項を無視した場合、装置が正常に動作しません。



【使用上のご注意】

危険
☆感電及び、けがの恐れがありますので次の事を必ず守って下さい。
① 本装置内部や端子台には絶対に手を触れないで下さい。

『感電の恐れがあります』

▲

② 本装置及びモータのアース端子またはアース線は必ず接地して下さい。
アース線は本書指定のもの或いはそれより太いものを使用し、第３種接地以上として下さい。

『感電の恐れがあります』

▲

③ 移動，配線，保守，点検は、電源を遮断して直流主回路間（装置内部ＤＣバス）に残留電圧が
無いことをテスタで確認するか、或いは電源遮断後５分以上経過してから実施して下さい

（「CHARGE」LEDが搭載されている装置では、LEDの消灯も確認して下さい）。
尚、制御電源分離型としてご使用の場合は、主電源を遮断後に制御電源も忘れずに必ず遮断し
て下さい。

『感電の恐れがあります』

▲

④ ケーブルは、傷つけたり，無理な力を加えたり，重い物を載せたり，挟み込んだりしない様に
して下さい。

『感電の恐れがあります』

▲

⑤ 運転中、モータの回転部分には絶対に手を触れないで下さい。
『けがの恐れがあります』

▲

注意
① モータと本装置は指定された組み合わせでご使用下さい。

『火災・故障発生の恐れがあります』

▲

② 水のかかる場所，腐食性・引火性ガスの雰囲気，可燃物の傍では絶対に使用しないで下さい。
『火災・故障発生の恐れがあります』

▲

③ モータと本装置及び周辺機器は、温度が高くなりますので手を触れないで下さい。
『やけどの恐れがあります』

▲

④ 通電中及び電源遮断後しばらくの間は、本装置の放熱器やモータ，回生ユニット等が高温にな

っている場合がありますので、手を触れないで下さい。
『やけどの恐れがあります』

▲
禁止

① 本装置の耐圧試験およびメガテストは絶対行わないで下さい。
『故障発生の恐れがあります』

▲

【荷物の受取と点検】

注意
① お手元に届きました製品がご注文の内容と異なっていたり、内容物に過不足があった場合は、

そのままご使用にならず、弊社担当営業へご連絡下さい。

『感電，けが，破損，火災・故障発生の恐れがあります』

▲

② お手元に届きました製品の梱包が破損していた場合は、開梱なさらずにその旨を弊社担当営業
へご連絡下さい。

『感電，けが，破損，火災・故障発生の恐れがあります』

▲

【保管】

禁止
① 雨や水滴のかかる場所、有毒なガスや液体のある場所では保管しないで下さい。

『故障発生の恐れがあります』

▲



【保管】

強制
① 直射日光が当たらない場所や、本書指定の温湿度範囲内にて保管して下さい。

『故障発生の恐れがあります』

▲

② ご購入後の保管期間が３年以上経過した場合は、必ず弊社担当営業へご連絡下さい。
『故障発生の恐れがあります』

▲

【運搬】

注意
① 運搬時は、ケーブルやモータの軸を持たないで下さい。

『けが，故障発生の恐れがあります』

▲

強制
① 製品の過積載は荷崩れの原因となりますので指示に従って下さい。

『けが，故障発生の恐れがあります』

▲

【据え付け】

注意
① 上に乗ったり、重い物を載せたりしないで下さい。

『けが，故障発生の恐れがあります』

▲

② 吸排気口を塞いだり、異物が入らないようにして下さい。
『火災発生の恐れがあります』

▲

③ 指定された取り付け方向を必ず守って下さい。

『火災・故障発生の恐れがあります』

▲

④ 本装置と制御盤の内壁やその他の機器との配置間隙は、本書指定の寸法を確保して下さい。
『火災・故障発生の恐れがあります』

▲
⑤ 強い衝撃を与えないで下さい。

『機器損傷の恐れがあります』

▲

⑥ 出力または本体重量に見合った、適切な取り付けを行って下さい。

『機器損傷の恐れがあります』

▲

⑦ 金属などの不燃物に取り付けて下さい。
『火災発生の恐れがあります』

▲

【配線】

注意
① 配線は正しく確実に行って下さい。

『モータの暴走・焼損，けが，火災発生の恐れがあります』

▲

② ノイズによる影響を防止する為、本書指定の長さ及び対策（シールド処理，ツイスト処理等）
が施されたケーブルをご使用下さい。 又、本装置の制御入出力信号線は、他の電源線及び動力
線とは別系統の配線として下さい。

『モータの暴走，けが，機械損傷の恐れがあります』

▲

③ 感電防止、ノイズによる影響を防止する為、接地（アース）は必ず行って下さい。
『モータの暴走，感電，けが，機械損傷の恐れがあります』

▲



【操作 運転】・

注意
① モータは内蔵のサーモスタットを用いた非常停止回路等を設けて保護して下さい。

又、サーモスタットが無いタイプのモータは、別途保護機能を付加して下さい。

『けが，火災発生の恐れがあります』

▲

② 電源仕様が正常である事を確認して下さい。
『けが，火災発生，機械損傷の恐れがあります』

▲

③ 試運転はモータを固定し、機械系と切り離した状態で動作確認後、機械に取り付けて下さい。
『けが，機械損傷の恐れがあります』

▲

④ 極端な調整変更は動作が不安定になりますので、不用意に行わないで下さい。

『けが，機械損傷の恐れがあります』

▲

⑤ アラーム発生時は、リセットした後に必ず原因を取り除いた上で再始動して下さい。
『けが，機械損傷の恐れがあります』

▲

⑥ 瞬停復電後、突然再始動する可能性がありますので機械に近寄らないで下さい。
（再始動しても人に対する安全性を確保する様、機械の設計を行って下さい。）

『けがの恐れがあります』

▲

禁止
① モータ軸を回転または振動させた状態での電源投入は行わないで下さい。

『モータの暴走，けが，機械損傷の恐れがあります』

▲

② ブレーキ内蔵モータのブレーキは機械の位置保持用です。 制動および機械の安全を確保する
為の停止装置としては、ご使用にならないで下さい。

『けが，機械損傷の恐れがあります』

▲

強制
① 即時に運転を停止し、電源を遮断できる様、外部に非常停止回路を設けて下さい｡

『けが，機械損傷の恐れがあります』

▲
【保守 点検】・

注意
① 装置内部の主回路電解コンデンサは、劣化により容量が低下します。

故障による二次災害を防止する為、５年程度で交換されることを推奨しておりますので、弊社担
当営業にご相談下さい。

『故障の原因となります』

▲

② 装置の冷却用内蔵ファンモータは、劣化により冷却効果が低下します。
故障による二次災害を防止する為、２～３年程度で交換されることを推奨しておりますので、
弊社担当営業にご相談下さい。

『故障の原因となります』

▲

禁止
① 分解修理を弊社又は、弊社の指定以外では行わないで下さい。

『故障の原因となります』

▲
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第１章 概 要

１ １ 特 長－

産業機械の制御サイクルの中で、動作の大本となる主動作、例えば、製函機であれば製函材料を運ぶ駆

動軸、印刷機であれば印刷材料を運ぶ駆動軸があり、主動作に追従した駆動軸が時には複雑な動作で主

駆動軸に対して同期又は比率同期の関係で動作し、主駆動軸で駆動される材料を位置と時間で加工を施

す場合があります。

ダンボール製函機のノリ付け作業、ワイヤフォーミング、バネ製造機の突き当て動作がその例であり、

主動作軸（マスタ軸）の回転角度に対応して、追従軸（スレーブ軸）は座標における時間と位置の関係

において、自由曲線運動を行う事となります。又、本製品を活用すれば、定められたパラメータの入力

により追従軸の自在な動きを設計することができ、加工物の変更による段取り替えを短時間に容易に行

う事ができます。

本製品は と称し、"自由曲線運動制御"の専用機種とし＜ＮＥＸＳＲＴ ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６タイプ＞

て位置づけております。

(以後、本装置またはコントローラと称す)とは、以下の２機種の総称で、ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６タイプ

本２機種の機能と操作性は基本的に同じです。

：誘導型ＡＣサーボモータに対応したＡＣサーボコントローラＮＣＳ－ＦＩ６タイプ

：同期型ＡＣサーボモータに対応したＡＣサーボコントローラＮＣＳ－ＦＳ６タイプ

本装置は、外部又は内部マスタ軸パルスに同期して自由曲線運動をサーボモータ（スレーブ軸）

により実現する軸ＮＣサーボコントローラです。

①１軸の位置決めユニットとＡＣサーボドライバを一体化し、システムの省配線，小型化を実現。

②オールデジタル制御により、ドリフトレス，調整バラツキの解消，マン・マシンインターフェー

スの充実等、信頼性，使いやすさを追求。

③カスタムＬＣＤモジュールを採用し、各種モニター，アラーム履歴，自己診断機能等を充実、操

作性，メンテナンス性を向上。

④カスタムＬＳＩの多用，配線レス構造により、装置の信頼性向上と小型化を実現。

⑤パワースイッチング部にＩＰＭ（ＩＧＢＴ）を採用し、サーボ性能の向上と低騒音化を実現。

⑥２８０点の内部ストアードデータによるプログラム運転が可能。

⑦外部トリガ位置決めが可能。

⑧位置データ，速度データ等を間接データで設定可能。

⑨直線／Ｓ字カーブ加減速，フィードフォワード，トルク指令フィルタ，停止時及び低速時ゲイン

切り換え等、本格的ソフトウェアサーボにより、機械の剛性にフィットした制御が可能。

⑩パラメータ設定により、１台の装置で数種類のＡＣサーボモータに対応が可能。

⑪シリアル通信にて、タッチパネル，上位コントローラ，ＭＤＩ等の周辺機器との接続が可能。

⑫アブソリュートエンコーダを用いる事により原点復帰が不要。

⑬オートチューニング機能。

⑭自由曲線データとして、トータル５００００ポイントの分解能を有し、高精度な動作が可能。

⑮充填機等、小数ポイント，多パターンを使用する機能用に、パートプログラム上にて自由曲線

データが設定可能。

⑰内部マスタ軸に同期した１０軸の自由曲線運動が可能。

⑱１台のシーケンス制御付きコントローラで１６軸のシーケンス制御が可能。

⑲誘導サーボモータと同期サーボモータのどちらでも、同じ操作で制御可能。
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ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６タイプの種類

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６０：上位コントローラからの指令により内部ストアードデータで動作します。

Ｉ／Ｏ点数は、「入力：２８点 出力：８点」

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６１：上位コントローラからの指令により内部ストアードデータで動作します。

Ｉ／Ｏ点数は、「入力：３７点 出力：１８点」

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６２：リモートシーケンス制御され内部ストアードで動作します。

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６３：内部にシーケンス機能をもち単体で統合制御（機械制御も含めたトータル

制御）を行います。

尚、シーケンス制御用Ｉ／Ｏ点数は、「入力：６４点 出力：３２点」

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６４：ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６３にリモートシーケンス制御機能を追加。

リモートシーケンス制御とは、高速通信で接続されたNCS-FI/FS64、NCS-FI/FS62、ﾘﾓｰﾄ入出力ﾕﾆｯﾄ

をNCS-FI/FS64のｼｰｹﾝｽ制御で直接接続された入出力と同様に制御する事です。
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１ ２ 自由曲線運動動作概要－

本説明では、１サイクルを４００ｍｍと仮定して記述しています。

（１） スレーブ軸が直線動作の場合（自由曲線運動動作が往復の場合）

ｽﾚｰﾌﾞ軸 １サイクル

位置

自由曲線動作

ﾊﾟﾀｰﾝﾃﾞｰﾀで

設定

0mm 100mm 200mm 300mm 0mm 100mm 200mm ﾏｽﾀ軸位置

+

ﾏｽﾀ軸

速度

+

ｽﾚｰﾌﾞ軸

速度

-

汎用出力

（信号）

［図１－１］ スレーブ軸直線動作
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（２） スレーブ軸が回転動作の場合（自由曲線運動動作が１方向の場合）

ｽﾚｰﾌﾞ軸 １サイクル

位置

自由曲線動作

ﾊﾟﾀｰﾝﾃﾞｰﾀで設定

１ｻｲｸﾙでの送り量は、

自由曲線動作ﾊﾟﾀｰﾝﾃﾞｰﾀで設定

0mm 100mm 200mm 300mm 0mm 100mm 200mm ﾏｽﾀ軸位置

+

ﾏｽﾀ軸

速度

+

ｽﾚｰﾌﾞ軸

速度

-

汎用出力

（信号）

［図１－２］ スレーブ軸回転動作
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１ ３ システム構成－

１－３－１ ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６０タイプ

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６０タイプの周辺システム構成は、図１－３に示す通りです。

ＮＣＳ－

データ作成器(ＭＤＩ)*1 ＦＩ／ＦＳ６０

ＬＣＤ

 P1 ｱﾅﾛｸﾞﾓﾆﾀｰ

ｻｰﾎﾞﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ*1

通信ｹｰﾌﾞﾙ*1 J1 +Ｖ電源

電源 ｼﾘｱﾙ通信 (DC+12～24V)

(RS422A) 制御入力信号

上位ｺﾝﾄﾛｰﾗorﾊﾟｿｺﾝ*2 J1には、 制御出力信号

ｻｰﾎﾞﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ CN1

MDI､上位ｺﾝﾄﾛｰﾗ､ ﾊﾟﾙｽ列指令入力

電源 ﾊﾟｿｺﾝの何れか

通信ｹｰﾌﾞﾙ*1 １つが接続可能。 ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ出力

ＡＣ電源 ＴＢ 端子台 ﾓｰﾀｹｰﾌﾞﾙ*1

E

NPS-FI/FS ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙ*1

または J2 CN2

NCS-FI/FS ﾊﾟﾙｽ列通信用 J2

ｹｰﾌﾞﾙ*1 ﾓｰﾀ

［図１－３］ NCS-FI/FS60ﾀｲﾌﾟ ｼｽﾃﾑ構成

※注１：*1印のものについては、弊社オプションを用意してあります。

*2印のものについては、一般市販品をお使い下さい。

*3印のNPS-FI/FSは、速度制御、トルク制御、パルス列制御用コントローラです。

※注２：パソコン用のデータ編集ソフトは弊社オプションを用意してあります。
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１－３－２ ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６１タイプ

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６１タイプの周辺システム構成は、図１－４に示す通りです。

ＮＣＳ－

データ作成器(ＭＤＩ)*1 ＦＩ／ＦＳ６１

ＬＣＤ

 P1 ｱﾅﾛｸﾞﾓﾆﾀｰ

ｻｰﾎﾞﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ*1

通信ｹｰﾌﾞﾙ*1 J1 +Ｖ電源

電源 ｼﾘｱﾙ通信 (DC+12～24V)

(RS422A) 制御入力信号

上位ｺﾝﾄﾛｰﾗorﾊﾟｿｺﾝ*2 J1には、 制御出力信号

ｻｰﾎﾞﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ CN1

MDI､上位ｺﾝﾄﾛｰﾗ､ ﾊﾟﾙｽ列指令入力

電源 ﾊﾟｿｺﾝの何れか

通信ｹｰﾌﾞﾙ*1 １つが接続可能。 ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ出力

ＡＣ電源 ＴＢ 端子台 ﾓｰﾀｹｰﾌﾞﾙ*1

E

NPS-FI/FS ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙ*1

または J2 CN2

NCS-FI/FS ﾊﾟﾙｽ列通信用 J2

ｹｰﾌﾞﾙ*1 ﾓｰﾀ

+Ｖ電源

P2 (DC+12～24V)

BCDﾃﾞｰﾀ入力

J5 専用制御入力

汎用出力

又はＭ出力

専用制御出力

［図１－４］ NCS-FI/FS61ﾀｲﾌﾟ ｼｽﾃﾑ構成

※注１：*1印のものについては、弊社オプションを用意してあります。

*2印のものについては、一般市販品をお使い下さい。

※注２：パソコン用のデータ編集ソフトは弊社オプションを用意してあります。
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１－３－３ ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６２タイプ

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６２タイプの周辺システム構成は、図１－５に示す通りです。

ＮＣＳ－

データ作成器(ＭＤＩ)*1 ＦＩ／ＦＳ６２

ＬＣＤ

 P1 ｱﾅﾛｸﾞﾓﾆﾀｰ

ｻｰﾎﾞﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ*1

通信ｹｰﾌﾞﾙ*1 J1 +Ｖ電源

電源 ｼﾘｱﾙ通信 (DC+12～24V)

(RS422A) 制御入力信号

上位ｺﾝﾄﾛｰﾗorﾊﾟｿｺﾝ*2 J1には、 制御出力信号

ｻｰﾎﾞﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ CN1

MDI､上位ｺﾝﾄﾛｰﾗ､ ﾊﾟﾙｽ列指令入力

電源 ﾊﾟｿｺﾝの何れか

通信ｹｰﾌﾞﾙ*1 １つが接続可能。 ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ出力

ＡＣ電源 ＴＢ 端子台 ﾓｰﾀｹｰﾌﾞﾙ*1

E

NPS-FI/FS ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙ*1

または J2 CN2

NCS-FI/FS ﾊﾟﾙｽ列通信用 J2

ｹｰﾌﾞﾙ*1 ﾓｰﾀ

ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御部

ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御通信 TB2

［図１－５］ NCS-FI/FS62ﾀｲﾌﾟ ｼｽﾃﾑ構成

※注１：*1印のものについては、弊社オプションを用意してあります。

*2印のものについては、一般市販品をお使い下さい。

※注２：パソコン用のデータ編集ソフトは弊社オプションを用意してあります。
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１－３－４ ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６３タイプ

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６３タイプの周辺システム構成は、図１－６に示す通りです。

ＮＣＳ－

データ作成器(ＭＤＩ)*1 ＦＩ／ＦＳ６３

ＬＣＤ

 P1 ｱﾅﾛｸﾞﾓﾆﾀｰ

ｻｰﾎﾞﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ*1

通信ｹｰﾌﾞﾙ*1 J1 +Ｖ電源

電源 ｼﾘｱﾙ通信 (DC+12～24V)

(RS422A) 制御入力信号

上位ｺﾝﾄﾛｰﾗorﾊﾟｿｺﾝ*2 J1には、 制御出力信号

ｻｰﾎﾞﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ CN1

MDI､上位ｺﾝﾄﾛｰﾗ､ ﾊﾟﾙｽ列指令入力

電源 ﾊﾟｿｺﾝの何れか

通信ｹｰﾌﾞﾙ*1 １つが接続可能。 ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ出力

ＡＣ電源 ＴＢ 端子台 ﾓｰﾀｹｰﾌﾞﾙ*1

E

NPS-FI/FS ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙ*1

または J2 CN2

NCS-FI/FS ﾊﾟﾙｽ列通信用 J2

ｹｰﾌﾞﾙ*1 ﾓｰﾀ

電源部／ＮＣ制御部

タッチパネル*1 シーケンス制御部

通信ｹｰﾌﾞﾙ*1

CH1 +Ｖ電源

電源 OUT (DC+12～24V)

制御出力信号

上位ｺﾝﾄﾛｰﾗorﾊﾟｿｺﾝ*2

+Ｖ電源

通信ｹｰﾌﾞﾙ*1 IN1 (DC+12～24V)

電源 CH2 制御入力信号

+Ｖ電源

IN2 (DC+12～24V)

制御入力信号

［図１－６］ NCS-FI/FS63ﾀｲﾌﾟ ｼｽﾃﾑ構成

※注１：*1印のものについては、弊社オプションを用意してあります。

*2印のものについては、一般市販品をお使い下さい。

※注２：パソコン用のデータ編集ソフト（ＮＣデータ／シーケンス）は弊社オプションを用意

してあります。
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１－３－５ ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６４タイプ

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６４タイプの周辺システム構成は、図１－７に示す通りです。

ＮＣＳ－

データ作成器(ＭＤＩ)*1 ＦＩ／ＦＳ６４

ＬＣＤ

 P1 ｱﾅﾛｸﾞﾓﾆﾀｰ

ｻｰﾎﾞﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ*1

通信ｹｰﾌﾞﾙ*1 J1 +Ｖ電源

電源 ｼﾘｱﾙ通信 (DC+12～24V)

(RS422A) 制御入力信号

上位ｺﾝﾄﾛｰﾗorﾊﾟｿｺﾝ*2 J1には、 制御出力信号

ｻｰﾎﾞﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ CN1

MDI､上位ｺﾝﾄﾛｰﾗ､ ﾊﾟﾙｽ列指令入力

電源 ﾊﾟｿｺﾝの何れか

通信ｹｰﾌﾞﾙ*1 １つが接続可能。 ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ出力

ＡＣ電源 ＴＢ 端子台 ﾓｰﾀｹｰﾌﾞﾙ*1

E

NPS-FI/FS ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙ*1

または J2 CN2

NCS-FI/FS ﾊﾟﾙｽ列通信用 J2

ｹｰﾌﾞﾙ*1 ﾓｰﾀ

電源部／ＮＣ制御部

タッチパネル*1 シーケンス制御部

通信ｹｰﾌﾞﾙ*1

CH1 +Ｖ電源

電源 OUT (DC+12～24V)

制御出力信号

上位ｺﾝﾄﾛｰﾗorﾊﾟｿｺﾝ*2

+Ｖ電源

通信ｹｰﾌﾞﾙ*1 IN1 (DC+12～24V)

電源 CH2 制御入力信号

+Ｖ電源

IN2 (DC+12～24V)

制御入力信号

ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御部

ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御通信 TB2

［図１－７］ NCS-FI/FS64ﾀｲﾌﾟ ｼｽﾃﾑ構成

※注１：*1印のものについては、弊社オプションを用意してあります。

*2印のものについては、一般市販品をお使い下さい。

※注２：パソコン用のデータ編集ソフト（ＮＣデータ／シーケンス）は弊社オプションを用意

してあります。
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１－３－６ 多軸構成

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６タイプの多軸構成は、図１－８に示す通りです。

ＡＣ電源

入出力信号 IN/OUT

NCS- ﾓｰﾀ

外部エンコーダ FI/FS64 ﾓｰﾀｹｰﾌﾞﾙ*1

(外部ﾏｽﾀ軸ﾊﾟﾙｽ) PG CN1 PG

J2 ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙ*1

TB2

パルス列通信 ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御通信

ＡＣ電源

J2

NCS- ﾓｰﾀ

FI/FS62 ﾓｰﾀｹｰﾌﾞﾙ*1

TB2 PG

ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙ*1

ＡＣ電源

J2

NCS- ﾓｰﾀ

FI/FS62 ﾓｰﾀｹｰﾌﾞﾙ*1

TB2 PG

ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙ*1

ＡＣ電源

J2

NCS- ﾓｰﾀ

FI/FS62 ﾓｰﾀｹｰﾌﾞﾙ*1

TB2 PG

ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙ*1

入出力信号

［図１－８］ ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６多軸構成図

※注：*1印のものについては、弊社オプションを用意してあります。
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１ ４ モード構成－

［１］運転モード

制御入力信号

にて選択

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６ 自動運転

手動運転

原点復帰

サーボロック 注）

注） ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６タイプでは、「パルス列運転モード」ではなく「サーボロックモード」と

なります。

サーボロックモードでは、外部指令を受け付けず常にサーボロック状態となります。

また、本モードでは出力信号「ＰＮ」及び「ＰＲＦ」はＯＦＦします。

また、制御入力信号を外部入力信号を有効にするか、リモート入力信号を有効にするかの条件を切り換

える下記モードが有ります。 （制御入力信号「ＰＣ」にて切り換えます。）

＊ ローカルモード：ローカル時外部入力無効選択パラメータ(P516,P518)に従った有効制御入力信号

で各運転モードの選択、各動作の起動，停止等の制御を行います。

＊ リモートモード：リモート時外部入力有効選択パラメータ(P517,P519)に従った有効制御入力信号

で各運転モードの選択、各動作の起動，停止等の制御を行います。

尚、リモート入力信号とは、シリアル通信またはシーケンス制御部を使用してコントローラの外部入力

信号と同様の制御を行う為のインターフェースです。
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［２］操作モード

ＬＣＤ部、ＭＤＩでの操作ブロック図

ＭＯＤキーにて選択

各種状態表示

各種診断表示

パスワードにて選択（キー入力）

間接データ編集 （ITEM 1001,5100～5900）

コマンド編集 （ITEM 1002）

パラメータ編集 （ITEM 2000～2700）
自由曲線運動以外

パラメータ編集 （ITEM 2800）
自由曲線運動

ﾘｱﾙﾀｲﾑｹﾞｲﾝ調整操作 （ITEM 1003）

強制寸動操作 （ITEM 1102）

自己診断操作 （ITEM 1103）

GSEL信号ON時用 （ITEM 3467）
チューニングレベル調整

チューニングレベル調整 （ITEM 3468）
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第２章 設定と表示

２ １ ＬＣＤモジュールの操作－

２－１－１ ＬＣＤモジュールの各部機能

各種パラメータ及び諸データは、装置正面のＬＣＤモジュールのキー入力により設定します。

パラメータは機械系およびシステムの動作に深く関係しますので、十分注意して設定を行って

下さい。

［１］ＬＣＤモジュールの外観

タイトル表示桁

符号表示桁

データ表示部

設定値表示桁

SON PC FOT ROT EMG
MD2 MD1 DR/FJ TL/RJ ZLS

信号表示部 RST PST HLD TRG M K
BRK CLR CIH PRF P N
RDY ALM WNG LIM S Z

操作キー   

［図２－１］ ＬＣＤモジュールの外観

［２］各表示部の表示内容

表 示 部 表 示 内 容

対象項目のタイトル（名称，番号）或いは、保護機能が

タイトル表示桁 働いた時のメッセージ(ＡＬＭ．／ＷＮＧ．／ＥＲＲ．)

等を表示します。

対象項目のデータの符号等の内容を表示します。

データ ｢｣表示：正の直接データを示します。

符号表示桁 ｢－｣表示：負の直接データを示します。

表示部 ｢＊｣表示：間接データ指定を示します。

｢／｣表示：設定データ無効を示します。

対象項目のデータ（設定値／状態／診断結果／アラーム

設定値表示桁 名称等）を表示します。

入出力信号の状態を表示します。

信号表示部 信号が入力または出力されると、該当する文字が点灯し

ます。詳細は別冊の取扱説明書「基本機能編」を参照。

［表２－１］ 各表示部の表示内容
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［３］各操作キーの機能

キー 機 能

項目選択時 次項目の表示



データ設定時 置数（０～９）のアップ，符号（，－，＊，／）の切換

メニューデータ時は次メニューの表示

項目選択時 前項目の表示



データ設定時 置数（０～９）のダウン，符号（，－，＊，／）の切換

メニューデータ時は前メニューの表示

項目選択時 次の対象モードの先頭項目を表示



データ設定時 データ設定桁の選択

電源投入時 アラーム履歴の消去

 項目選択時 対象項目のデータ設定状態への移行

データ設定時 表示データ（全桁）を新データとして確定

電源投入時 全記憶データの初期化 ※下記の注意書きを参照。



データ設定時 データ設定を強制終了（データ変更されず前データを保持）

３秒間同時押下でＣＰＵリセット

  常時 【注意】

①ＮＰＳ－ＦＳタイプの場合、本操作で｢ｴﾝｺｰﾀﾞ異常｣と

なり使用できません。

②自己診断中及び、ＨＡＬＴ中は受け付けません。

［表２－２］ 各操作キーの機能

【注意】

とのキーを同時に押しながら装置の電源を投入した時、全ての記憶データ（パラメータ

等）が初期化されます。

またその時、ＬＣＤモジュールのデータ表示部に以下を表示します。



ＩＮＩＴ ＤＡＴＡ

初期化する前にデータを控えておくことをお奬めします。

オプションのデータ編集ソフトを用い、パソコンによるデータのバックアップが可能です。
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２－１－２ ＬＣＤモジュールの操作手順

以下に、表示＆キー操作およびデータ設定のフローチャートを示します。

   

状態表示モード 第１表示項目 第２表示項目 最終表示項目

  

  

   

診断表示モード 第１表示項目 第２表示項目 最終表示項目

  

  

操作モード選択 操作モード選択番号入力

不一致   

番号入力

操作選択番号が下記の操作モードの番号と一致した場合、その操作

だけが可能となります。

操作選択番号は「２－３－１ ＩＴＥＭ一覧」を参照して下さい。

  

間接データ 第１入力項目 第２入力項目 最終入力項目

編集モード   

        

ﾃﾞｰﾀ入力 ﾃﾞｰﾀ入力 ﾃﾞｰﾀ入力

  

コマンド 第１入力項目 第２入力項目 最終入力項目

編集モード   

        

ﾃﾞｰﾀ入力 ﾃﾞｰﾀ入力 ﾃﾞｰﾀ入力
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  

リアルタイム 第１設定項目 第２設定項目 最終設定項目

ゲイン設定モード

     

（操作方法が違います ﾃﾞｰﾀ設定 ﾃﾞｰﾀ設定 ﾃﾞｰﾀ設定

ので注意して下さい）

  

パラメータ 第１入力項目 第２入力項目 最終入力項目

編集モード   

        

ﾃﾞｰﾀ入力 ﾃﾞｰﾀ入力 ﾃﾞｰﾀ入力

or 

強制寸動モード 強制寸動待ち 寸動動作

off



  

自己診断モード 自己診断１ 自己診断２ オート

(ｵｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ) チューニング

  

        

診断実行 診断実行 診断実行

or 

チューニング レベル変更待ち レベル変更

レベル調整モード off



(GSEL信号ON時用)

or 

チューニング レベル変更待ち レベル変更

レベル調整モード off



［図２－２］ 表示＆キー操作フローチャート
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２ ２ 表示モード－

２－２－１ 初期状態表示

●電源投入時の装置イニシャライズ中は、『ＰＯＷＥＲ ＯＮ！』が表示されます。

●装置出荷時、各種パラメータ，諸データは初期値に設定されています。

●使用モータが未選択の状態でモータを駆動することは出来ませんので、諸データの設定に先

駆けて〔P000：モータ・タイプ選択〕等の、各種パラメータを使用条件に合わせて設定する

必要があります。

●パラメータの確認，再設定を促すために、最初に電源を投入した時点で、モータ未選択アラ

ーム『ＡＬＭ． ＭＯＴＲＴＹＰＥ１』が表示されます。

この時アラーム信号も同時に出力されます。

●初期状態表示は、／／／ 何れかのキー入力によりクリアされます。

表示クリア後は、アラーム履歴により内容が確認出来ます。

ＡＬＭ．→

ＰＯＷＥＲＯＮ！ ＭＯＴＲＴＹＰＥ１

［図２－３］ 初期状態表示

表示例

《 》モータトルクを表示する

実トルクは、状態表示（ＳＴ１０）に表示されます。

１）表示モードは  により、状態表示（ＳＴ００） 診断表示（ＴＹＰＥ） 操作選択→ →

（ＩＴＥＭ） 状態表示（ＳＴ００） と変化します。→ →

状態表示モード（ＳＴ００）を選択します。

２）表示項目は、  により、（ＳＴ００） （ＳＴ０１） と変化します。→ →・・・

表示項目（ＳＴ１０）を選択します。

３）選択した（ＳＴ１０）のデータが、動作中のモータトルクを表示しています。

《アラーム状況を確認する》

アラーム発生時、アラームの内容は診断表示、（ＡＬＭ０）に表示されます。

１）表示モードは  により、状態表示（ＳＴ００） 診断表示（ＴＹＰＥ） 操作選択→ →

（ＩＴＥＭ） 状態表示（ＳＴ００） と変化します。→ →

診断表示モード（ＴＹＰＥ）を選択します。

２）表示項目は、  により、（ＴＹＰＥ） （ＭＯＤＥ） と変化します。→ →・・・

表示項目（ＡＬＭ０）を選択します。

３）選択した（ＡＬＭ０）のデータが、動作したアラームの内容を表示しています。
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２－２－２ 状態表示モード

●タイトル表示桁に状態№（ＳＴ××）、設定値表示桁に状態データ、符号表示桁に

符号を表示します。

表示
表 示 例 単位 表 示 内 容

順

モータの実動作速度を表示。
１ ＳＴ００－ rpm 正方向回転時：、逆方向回転時：－

０２０００
表示範囲： -9999 ～ 9999

現在位置を表示。
２ ＳＴ０１－ ※１ 表示内容は〔P502：現在位置表示選択〕

１００００．０００ の設定によります。

表示範囲： -99999999 ～ 99999999※２

位置偏差パルスを表示。
３ ＳＴ０２ ﾊﾟﾙｽ ＋偏差時：、－偏差時：－

０１０００
表示範囲： -32767 ～ 32767

マスタ軸指令の入力周波数を表示。
４ ＳＴ０５－ Kpps

１００．００
表示範囲： -999.99 ～ 999.99

１サイクル中のマスタ軸の位置を表示。
５ ＳＴ０６ ※３

１００００００．０
表示範囲： 0 ～ 99999999 ※４

正方向ﾄﾙｸ制限指令入力値を定格ﾄﾙｸに対
６ ＳＴ０７ ％ する％で表示。

１００
表示範囲： 0 ～ 300

逆方向ﾄﾙｸ制限指令入力値を定格ﾄﾙｸに対
７ ＳＴ０８ ％ する％で表示。

１００
表示範囲： 0 ～ 300

サーマルトリップ率を％で表示。
８ ＳＴ０９ ％ 表示範囲： 0 ～ 100

０８０ 表示が90(90%)を超えると過負荷ﾜｰﾆﾝｸﾞ
表示が100(100%)で過負荷ｱﾗｰﾑ

［表２－３(a)］ 状態表示モードの表示内容 1/2

●本表示モードで、キーを１回押すと、１秒間表示データを保持し、

キーを押し続けていると、表示データを保持します。

※１：単位は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ〔P301〕の設定により「mm」,「°」,「in(inch)」の何れかになります。

※２：小数点位置は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ〔P302〕の設定によります。

※３：単位は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ〔P800〕の設定により「mm｣,｢ﾟ｣,｢in(inch)｣の何れかになります。

※４：小数点位置は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ〔P801〕の設定によります。
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表示
表 示 例 単位 表 示 内 容

順

実トルク指令を定格ﾄﾙｸに対する％で
９ ＳＴ１０ ％ 表示。

１００
表示範囲： 0 ～ 300

ピークトルク指令を定格ﾄﾙｸに対する％
８ ＳＴ１１ ％ で表示。(RST信号で｢000｣となります)

１００
表示範囲： 0 ～ 300

回転体の実回転速度を表示。
９ ＳＴ１２ rpm 正方向回転時：、逆方向回転時：－

１５００
表示範囲： -9999 ～ 9999

機械の実動作速度を表示。
１０ ＳＴ１３－ ※１ 正方向回転時：、逆方向回転時：－

００１００．００
表示範囲： -9999999 ～ 9999999 ※２

［表２－３(b)］ 状態表示モードの表示内容 2/2

●本表示モードで、キーを１回押すと、１秒間表示データを保持し、

キーを押し続けていると、表示データを保持します。

※１：単位は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ〔P301〕の設定により「mm/s｣,｢ﾟ/s｣,｢in(inch)/s｣の何れかになります。

※２：小数点位置は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ〔P302〕の設定によります。
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２－２－３ 診断表示モード

●データ表示部にメッセージおよびデータを表示します。

表示
表 示 例 単位 表 示 内 容

順

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳシリーズのシリーズ名
１ ＴＹＰＥ 称を表示。

ＦＩ６ｍＳＴＤ．
表示例：ＮＣＳ－ＦＩ６

制御信号のﾘﾓｰﾄ／ﾛｰｶﾙ切換（PC）信号の選
２ ＭＯＤＥ 択状態を表示。

ＬＯＣＡＬ
表示例：ローカルモード

自動運転の実行開始または実行中ｱﾄﾞﾚｽと
３ Ａ０１２ そのコマンドを表示。

ＰＯＳ
表示例：ＰＯＳｺﾏﾝﾄﾞ(位置決めｺﾏﾝﾄﾞ)

寸動速度切換え信号で選択されている寸動
４ ＪＳＰ１ ※１ 速度を表示。

００１００．００
表示範囲： 0 ～ 9999999 ※２

速度ｵｰﾊﾞﾗｲﾄﾞ信号の入力状態を、ｵｰﾊﾞﾗｲﾄﾞ
５ Ｏ．Ｒ． ％ 率として％で表示。

１５０
表示範囲： 0 ～ 150

ＳＳ１～３、ＰＳ４～８の外部入力信号状
６ ＰＳＩＮ 態を表示。（ 1:ON / 0:OFF ）

０１１００１０１ ＳＳ１～３、ＰＳ４～８を入信号割付け時
SS1 の入力信号状態確認が可能です。
SS2
SS3
PS4
PS5
PS6
PS7 表示例：SS1と3がON、PS6と7がON、
PS8 その他はOFF。

ＯＲ１～４の外部入力信号状態を表示。
７ ＯＲＩＮ （ 1:ON / 0:OFF ）

０１１０ ＯＲ１～４を入力信号割付け時の入力信号
OR1 状態確認が可能です。
OR2
OR3
OR4 表示例：OR2と3がON、その他はOFF。

出力信号割付け可能な外部出力信号の状態
８ ＣＮ１Ｏ を表示。（ 1:ON / 0:OFF ）

１０１１００００ 出力信号割付けした時の出力信号状態確認
予約 が可能です。
WNG
予約
SZ
PN
PRF
BRK
LIM 表示例：PN､PRFとLIMがON、その他はOFF。

［表２－４ (a)］ 診断表示モードの表示内容 1/3

※１：単位は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ〔P301〕の設定により「mm/s｣,｢ﾟ/s｣,｢in(inch)/s｣の何れかになります。

※２：小数点位置は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ〔P302〕の設定によります。
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表示
表 示 例 単位 表 示 内 容

順

最新のアラーム内容を表示。
９ ＡＬＭ０

ＩＰＭＥＲＲ．
表示例：ＩＰＭ異常

１回前のアラーム内容を表示。
１０ ＡＬＭ１

ＥＮＣＯＤＥＲ
表示例：エンコーダ異常

２回前のアラーム内容を表示。
１１ ＡＬＭ２

ＯＶＥＲＬＯＡＤ
表示例：過負荷異常

３回前のアラーム内容を表示。
１２ ＡＬＭ３

ＯＶＥＲＶＯＬＴ
表示例：過電圧異常

４回前のアラーム内容を表示。
１３ ＡＬＭ４

ＯＶＥＲＳＰＥＥＤ
表示例：過速度異常

最新のワーニング内容を表示。
１４ ＷＮＧ０

ＯＶＥＲＬＯＡＤ
表示例：過負荷予告

ＳＱＢのステータス情報を表示。 ※４
１５ ＳＱＢ 表示範囲： 0 ～ 9999
※３ ＳＴＮｏ．６２０３

表示例：「チェックサムエラー」発生。

ＳＱＢソフトウェアのバージョンを表示。
１６ ＳＱＢ
※３ Ｖｅｒ１．００

最大表示：9.99

［表２－４ (b)］ 診断表示モードの表示内容 2/3

※３：ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６０,６１タイプでは表示しません。

※４：ＳＱＢのステータス情報については、別冊の取扱説明書『ＳＱＢ編』を参照して下さい。
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表示
表 示 例 単位 表 示 内 容

順

Ｊ５ｺﾈｸﾀへのＯＵＴ又はＭの出力状態を表
１７ ＥＩＯ０ 示。（ 1:ON / 0:OFF ）
※５ ００１００１０１

OUT1/M01
OUT2/M02
OUT3/M04
OUT4/M08
OUT5/M11
OUT6/M12
OUT7/M14 表示例：ＯＵＴならOUT1,OUT3とOUT6がON
OUT8/M18 その他はOFF。Ｍなら２５。

Ｊ５ｺﾈｸﾀのＭストローブの出力、Ｍ完了の
１８ ＥＩＯ１ 入力及び、電子ｸﾗｯﾁ停止中状態を表示。
※５ １０００００００ ( 1:ON / 0:OFF )

予約
MFIN
予約
予約
予約
予約
MSTB
FCRP 表示例：FCRPがON,その他はOFF。

Ｊ５ｺﾈｸﾀの専用入力状態を表示。
１９ ＥＩＯ２ ( 1:ON / 0:OFF )
※５ ０１００００００

D11
D12
D14
D18
D21
D22
D24
D28 表示例は、Ｄ２４(ﾊﾟﾀｰﾝ選択２)のみON。

ハードウェアのバージョンを表示。
２０ ＨＡＲＤ

Ｖｅｒ０．００
最大表示：9.99

ソフトウェアのバージョンを表示。
２１ ＳＯＦＴ

Ｖｅｒ１．００
最大表示：9.99

［表２－４ (c)］ 診断表示モードの表示内容 3/3

※５：ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６０,６２,６３,６４タイプでは表示しません。
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２ ３ 操作モード－

２－３－１ ＩＴＥＭ（操作モード）一覧

選択可能なＩＴＥＭ（操作モード）は、表２－５の通りです。

ＩＴＥＭ
操作モード

選択番号

１００１ 間接データ編集モード（ＩＸ００～ＩＸ９９）

１００２ コマンド編集モード

１００３ リアルタイム・ゲイン設定モード

１１０２ 強制寸動モード（別冊の取扱説明書『基本機能編』を参照して下さい。）

１１０３ 自己診断モード（別冊の取扱説明書『基本機能編』を参照して下さい。）

２０００ グループ０ モータ，エンコーダパラメータ

２１００ グループ１ ドライバ調整パラメータ

２２００ グループ２ ＮＣ調整パラメータ

２３００ グループ３ 位置調整パラメータ

２４００ グループ４ 運転動作パラメータ パラメータ編集モード

２５００ グループ５ 表示，編集，通信パラメータ

２６００ グループ６ パルス列入力パラメータ

２７００ グループ７ 入出力信号パラメータ

２８００ グループ８ 自由曲線運動パラメータ

５１００ ＩＸ１００ ～ ＩＸ１９９

５２００ ＩＸ２００ ～ ＩＸ２９９

５３００ ＩＸ３００ ～ ＩＸ３９９

５４００ ＩＸ４００ ～ ＩＸ４９９

５５００ ＩＸ５００ ～ ＩＸ５９９ 間接データ編集モード

５６００ ＩＸ６００ ～ ＩＸ６９９

５７００ ＩＸ７００ ～ ＩＸ７９９

５８００ ＩＸ８００ ～ ＩＸ８９９

５９００ ＩＸ９００ ～ ＩＸ９９９

３４６７ オートチューニングレベル調整モード（GSEL信号 ＯＮ時用）

（別冊の取扱説明書『基本機能編』を参照して下さい。）

３４６８ オートチューニングレベル調整モード

（別冊の取扱説明書『基本機能編』を参照して下さい。）

［表２－５］ ＩＴＥＭ（操作モード）一覧
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①表示例

ＩＴＥＭ

１００１

ＩＴＥＭ番号

②設定

ＩＴＥＭ番号入力１1
キーを押すとカーソルが現れ、入力可能な状態になります。

ＩＴＥＭ orキーを押すとカーソルの桁の数値又は符号が変化します。

００００ キーを押すとカーソルが移動します。

入力データをキャンセルするには、キーを同時に押します。

カーソル

ＩＴＥＭ番号入力２2
上記操作により、ＩＴＥＭ番号「例：１００１」を入力します。

ＩＴＥＭ

１００１

カーソル

ＩＴＥＭ番号設定3
キーを押すとカーソルが消え、ＩＴＥＭ番号が設定されます。

ＩＴＥＭ

１００１
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２－３－２ リアルタイム・ゲイン設定

［１］機 能

リアルタイム・ゲイン設定とは、専用のモードにて装置の各種ゲインをモータの動作状態を確認し

ながら‘リアルタイム’に調整することです。 パラメータ編集モードでは、キーを押すことでゲ

インが実動作に反映されるのに対し、リアルタイム・ゲイン設定モードでは、又はキーを押すこ

とにより±１ずつゲインが変化し、実動作に即時反映されます。

［２］設定方法

リアルタイム・ゲイン設定が可能なパラメータは、表２－６の通りです。

ﾊﾟﾗﾒｰﾀ№ パラメータ名 初期値

ｐ１０１ 速度ループゲイン ０２５

ｐ１０２ 速度ループ積分時定数 ０２０[ms]

ｐ１０４ トルク指令フィルタ周波数 ５００[Hz]

ｐ１０５ 速度ループゲイン ／低速ゲイン範囲 ０２５

ｐ１０６ 速度ループ積分時定数 ／低速ゲイン範囲 ０２０[ms]

ｐ１０８ トルク指令フィルタ周波数／低速ゲイン範囲 ５００[Hz]

ｐ１１６ 速度ループゲイン ／GSEL信号ON時用 ０２５

ｐ１１７ 速度ループ積分時定数 ／GSEL信号ON時用 ０２０[ms]

ｐ１１８ トルク指令フィルタ周波数／GSEL信号ON時用 ５００[Hz]

ｐ２００ 位置ループゲイン ０２０[1/S]

ｐ２０１ サーボロックゲイン ０２０[1/S]

［表２－６］ リアルタイム・ゲイン設定パラメータ

①ＩＴＥＭ →１００３（リアルタイム・ゲイン設定モードの選択）→→

②ｐ＊＊＊ （設定パラメータの選択）

＊印はパラメータ№（表２－６参照）

③選択したパラメータのデータ設定（ゲイン調整） キーを１回押す毎に＋１の加算

キーを１回押す毎に－１の減算

④キーを押すと本モードから抜け出ます。（この時、表示は「状態表示モード」になります。）

⑤表示例

パラメータ№

ｐ１０１

０６０

設定値

※ 表示は、パラメータ編集モードの同一項目と区別する為に、パラメータ№の頭文字を

小文字の‘ｐ’とします。

【注意 】

ゲイン設定中の値は実動作に即時反映されますが、バックアップメモリには書き込まれません。

設定データの書き込みは、またはキーが押された時に行われます。
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第３章 パラメータ

３ １ パラメータ一覧－

No. 名 称 No. 名 称

P000 モータ・タイプ P100 低速ゲイン範囲

P001 エンコーダ・タイプ選択 P101 速度ループゲイン

P002 エンコーダ・パルス選択 P102 速度ループ積分時定数
P004 エンコーダ・パルス出力分周値 P103 速度ループ微分時定数

P005 ＡＢＳエンコーダ・分解能選択 P104 トルク指令ﾌｨﾙﾀ周波数

P006 ＡＢＳ基準データ P105 速度ループゲイン ／低速ｹﾞｲﾝ範囲

P007 ＡＢＳ基準機械位置 P106 速度ループ積分時定数／低速ｹﾞｲﾝ範囲
P008 キャリア周波数選択 P107 速度ループ微分時定数／低速ｹﾞｲﾝ範囲

P020 モータタイプ・極数 P108 トルク指令ﾌｨﾙﾀ周波数／低速ｹﾞｲﾝ範囲

P021 定格トルク電流 P109 トルク制限値１＋

P022 定格回転数（界磁制御基底回転数） P110 トルク制限値１－

P023 瞬時最大トルク率 P111 トルク制限値２＋
P024 励磁電流数 P112 トルク制限値２－

P026 電流ループ係数 P113 オートチューニング･ﾃｽﾄ運転方向選択

P028 Ｒ２補正変化率 P114 オートチューニング･ﾃｽﾄ運転速度比率

P030 位相補正角度 P115 アラーム停止時トルク制限選択
P037 トルク指令変化量リミッタ値 P116 速度ループゲイン ／GSEL信号 ON時

P040 一次抵抗 P117 速度ループ積分時定数／GSEL信号 ON時

P041 二次抵抗 P118 速度ループ微分時定数／GSEL信号 ON時

P042 一次自己インダクタンス P119 トルク指令ﾌｨﾙﾀ周波数／GSEL信号 ON時
P043 二次自己インダクタンス P120 Ｒ２補正選択

P044 相互インダクタンス P121 電子サーマル検出選択

P045 漏れ係数 P122 非干渉制御有効／無効選択

P046 デッドタイム補正時間 P139 速度ループ比例ゲイン分配率
P047 電流ループカットオフ周波数 P140 イナーシャ

P048 電流ループ微分時定数 P141 粘性摩擦

P049 トルク定数 P142 速度ループＦＦ２補償率

P059 特殊ｴﾝｺｰﾀﾞ･ﾊﾟﾙｽ数 P143 最大回転数

P144 ノッチフィルタ中心周波数
P145 ノッチフィルタバンド幅

［表３－１ (a)］ パラメータ一覧 1/3
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No. 名 称 No. 名 称

P200 位置ループゲイン P500 メーカ専用

P201 サーボロックゲイン P501 メーカ専用

P202 位置決め完了範囲 P502 ＬＣＤ現在位置表示選択
P203 位置決めタイムオーバー P503 ＭＤＩ現在位置表示選択

P204 バックラッシュ補正値 P504 ＭＤＩ間接データ編集専用操作選択

P205 フィードフォワード率 P510 通信機能選択

P206 フィードフォワード・シフト率 P512 通信ＩＤＮo.

P207 オーバーフロー検出パルス P513 データ長選択（シリアル通信）
P208 偏差異常検出パルス P514 パリティ選択（シリアル通信）

P209 偏差異常時動作選択 P515 ボーレイト選択（シリアル通信）

P210 Ｓ字加減速増加時間 P516 ローカル時外部入力無効選択１

P211 加速時間１ P517 リモート時外部入力有効選択１
P212 加速時間２ P518 ローカル時外部入力無効選択２

P213 加速時間３ P519 リモート時外部入力有効選択２

P214 減速時間１ P520 メーカ専用

P215 減速時間２ P521 通信グループＩＤ設定１
P216 減速時間３ P522 通信グループ応答有無１

P217 メーカ専用 P523 通信グループＩＤ設定２

P218 メーカ専用 P524 通信グループ応答有無２

P300 回転方向選択 P525 通信グループＩＤ設定３
P301 設定単位選択 P526 通信グループ応答有無３

P302 指令単位 P527 通信グループＩＤ設定４

P303 電子ギア比分子 P528 通信グループ応答有無４

P304 電子ギア比分母 P529 通信グループＩＤ設定５

P305 回転体位置範囲 P530 通信グループ応答有無５
P306 正方向ソフトＯＴリミット P600 ＣＩＨ信号仕様選択

P307 逆方向ソフトＯＴリミット P601 パルス列指令相順切換

P308 正方向位置決め量最大値 P602 パルス列指令倍率選択

P309 逆方向位置決め量最大値 P608 パルス列通信 受信／送信ﾃﾞｰﾀ選択
P310 機械移動量

P400 寸動速度１

P401 寸動速度２

P402 原点復帰方式選択
P403 原点マーカ選択

P404 原点復帰速度

P405 原点復帰クリープ速度

P406 原点位置定数
P407 原点セット距離

P408 位置データ基準点

P409 自動運転許可条件選択

P410 ＯＴ戻り原点復帰ＯＴ時減速時間
P411 外部トリガレベル選択

［表３－１ (b)］ パラメータ一覧 2/3
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No. 名 称 No. 名 称

P700 モニター１選択 P800 マスタ軸設定単位選択

P701 モニター２選択 P801 マスタ軸指令単位

P702 速度ゼロ範囲 P802 １サイクル分解能
P703 粗一致範囲 P803 マスタ軸１サイクル変換移動量

P704 ＳＯＮ信号論理選択 P804 マスタ軸１サイクル変換パルス

P705 ハードウェアＯＴ有効／無効選択 P805 マスタ軸１サイクル移動量

P706 モード変更確認ディレイ時間 P806 位相調整量

P707 ソフトリミットスイッチ位置１ P808 内部マスタ軸速度１
P708 ソフトリミットスイッチ位置２ P809 内部マスタ軸速度２

P709 ソフトリミットスイッチ位置３ P810 内部マスタ軸加速時間

P710 非常停止時停止方法 P811 内部マスタ軸減速時間

P711 非常停止時減速時間 P812 マスタ軸速度ゼロ範囲
P712 非常停止後サーボオフディレイ時間 P820 スレーブ軸同期遅れ補償時間

P713 ＡＣ断時停止方法 P821 スレーブ軸同期遅れ補償ﾌｨﾙﾀ時定数

P714 デジタルスイッチ入力仕様選択 P830 マスタ基準位置 １ （SEL1用）

P715 ＡＬＭ／ＷＮＧ信号論理選択 P831 起動時マスタ軸遅延長１ （SEL1用）
P716 ＲＤＹ信号仕様選択 P832 パターン倍率分母 １ （SEL1用）

P717 出力信号機能選択１ P833 パターン倍率分子番号１ （SEL1用）

P719 ＰＮ信号仕様選択 P840 マスタ基準位置 ２ （SEL2用）

P720 ＳＱＢ書き込みデータ１ P841 起動時マスタ軸遅延長２ （SEL2用）
P721 ＳＱＢ書き込みデータ２ P842 パターン倍率分母 ２ （SEL2用）

P722 ＳＱＢ書き込みデータ３ P843 パターン倍率分子番号２ （SEL2用）

P724 ＳＱＢ読み出しデータ１ P850 マスタ基準位置 ３ （SEL3用）

P725 ＳＱＢ読み出しデータ２ P851 起動時マスタ軸遅延長３ （SEL3用）

P726 ＳＱＢ読み出しデータ３ P852 パターン倍率分母 ３ （SEL3用）
P727 ＳＱＢ読み出しデータ４ P853 パターン倍率分子番号３ （SEL3用）

P728 ＳＱＢ読み出しデータ５

P729 ＳＱＢ読み出しデータ６

P730 メーカ専用
P731 メーカ専用

P732 メーカ専用

P733 メーカ専用

P734 ブレーキ出力デｲレイ時間
P736 モータ過熱異常検出 有効／無効 選択

P737 外部入力信号 入力割付け １

P738 外部入力信号 入力割付け ２

P739 外部入力信号 入力割付け ３
P740 外部出力信号 出力割付け １

P741 外部出力信号 出力割付け ２

P742 リセット信号仕様選択

［表３－１ (c)］ パラメータ一覧 3/3



－ 3-4 －

３ ２ パラメータ設定－

［１］パラメータ構成

グループ番号 パラメータ№ グループ名称

０ Ｐ０００～ モータ，エンコーダパラメータ

１ Ｐ１００～ ドライバ調整パラメータ

２ Ｐ２００～ ＮＣ調整パラメータ

３ Ｐ３００～ 位置調整パラメータ

４ Ｐ４００～ 運転動作パラメータ

５ Ｐ５００～ 表示，編集，通信パラメータ

６ Ｐ６００～ パルス列入力パラメータ

７ Ｐ７００～ 入出力信号パラメータ

８ Ｐ８００～ 自由曲線運動パラメータ

［表３－２］ パラメータ構成

［２］表示

パラメータ№

符号（／－）

Ｐ×××

□□□□□□□□□

設定値（数字／文字）

［３］設定方法

パラメータ編集（数値入力またはメニュー選択）の手順は、以下の通りです。

①ＩＴＥＭ番号設定

●ＩＴＥＭ番号「２＊００」を設定します。

ＩＴＥＭ ＊印はグループ番号です。（表３－２参照）

２＊００ ●設定後にキーを押すと②に移行します。

②パラメータの選択

●編集するパラメータを選択します。

Ｐ＊００ キーを押すとパラメータ番号がアップします。

×××××××× キーを押すとパラメータ番号がダウンします。

●この時、現在設定してあるデータを表示します。
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【数値データ入力で設定する場合】A

③データ入力１

●キーを押すとカーソルが現れ、入力可能な状態になります。

Ｐ４００ ●orキーを押すとカーソルの桁の数値又は符号が変化します。

００１０．００ ●キーを押すとカーソルが移動します。

●入力データをキャンセルするには、キーを同時に押します。

カーソル

④データ入力２

●上記操作により、設定するデータを入力します。

Ｐ４００
０１２３．４５

カーソル

⑤データ記憶

●キーを押すとカーソルが消え、設定データが記憶されます。

Ｐ４００
０１２３．４５

【メニュー選択で設定する場合】B

③データ選択１

●キーを押すとカーソルが現れ、選択可能な状態になります。

Ｐ３００ ●orキーを押すとメニュー項目が変化します。

ＦＯＲＷＡＲＤ ●選択データをキャンセルするには、キーを同時に押します。

カーソル

④データ選択２

●上記操作により、設定するデータを選択します。

Ｐ３００

ＲＥＶＥＲＳＥ

カーソル

⑤データ記憶

●キーを押すとカーソルが消え、設定データが記憶されます。

Ｐ３００
ＲＥＶＥＲＳＥ
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３ ３ パラメータ仕様－

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ０ 》［モータ，エンコーダパラメータ］

無し 000 ～ 999 000
P000 モータ・タイプ 電 自手原ロ 要

使用するサーボモータのタイプを設定します。
設定は ｢付－２ 適用モータ一覧｣ を参照して尚、

正しく設定して下さい。

専用ﾓｰﾀの選択は、設定番号に「999」を入力します。

設定時、専用ﾓｰﾀﾊﾟﾗﾒｰﾀを「設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕様書」に従い

P020～P059に入力します。

【注意】

本設定を間違えると、暴走や燃焼の恐れがあり大変

危険です。

無し メニュー選択 INC

P001 ｴﾝｺｰﾀﾞ･ﾀｲﾌﾟ選択 電 自手原ロ 要 INC／C-ABS／ABS

使用するエンコーダのタイプを選択します。

設定 エンコーダタイプ

INC インクリメンタル

C-ABS コンパクトアブソリュート

ABS アブソリュート（予約）

PPR メニュー選択 6000

P002 ｴﾝｺｰﾀﾞ･ﾊﾟﾙｽ選択 電 自手原ロ 要 1000／2000／2048／2500／
4096／6000

使用するエンコーダの１回転当たりのパルス数を選択し

ます。

【注意】

本設定を間違えると、暴走や燃焼の恐れがあり大変

危険です。

無し 01 ～ 32 01
P004 ｴﾝｺｰﾀﾞ･ﾊﾟﾙｽ 電 自手原ロ 可

出力分周値 エンコーダパルス出力の分周率の分母（1/N の‘Ｎ’）

を設定します。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-7 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ０ 》［モータ，エンコーダパラメータ］

PPR メニュー選択 2048

P005 ABSｴﾝｺｰﾀﾞ 電 自手原ロ 可 2048／4096
分解能選択

アブソリュートエンコーダの１回転当たりの分解能を選

択します。

パルス -16777216 ～ 16777215 00000000
P006 ABS基準データ 電 自手原ロ 可

機械基準位置に於けるアブソリュートデータを設定しま

す｡

mm/ ﾟ/in -99999999 ～ 99999999 00000000
P007 ABS基準機械位置 電 自手原ロ 可

機械基準位置に対する機械位置を設定します。

（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

Hz メニュー選択 10K

P008 ｷｬﾘｱ周波数選択 電 自手原ロ 可 7.5K／10K／15K

ＰＷＭのキャリア周波数を選択します。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約
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対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ０ 》［モータ，エンコーダパラメータ］

無し 00000000～99999999
P020 モータタイプ・ 電 自手原ロ 要

極数 【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

10mA 00001～65535
P021 定格トルク電流 電 自手原ロ 要

【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

rpm 00100～20000
P022 定格回転数 電 自手原ロ 要

（界磁制御 【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

基底回転数） 様書に従い入力】

％ 100～300
P023 瞬時最大トルク率 電 自手原ロ 要

【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

10mA 00000～65535
P024 励磁電流 電 自手原ロ 要

【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

※NCS-FIﾀｲﾌﾟの時のみ有効。

無し 00000～65535
P026 電流ループ係数 電 自手原ロ 要

【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

0.01% 00000～65535
P028 Ｒ２補正変化率 電 自手原ロ 要

【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

※NCS-FIﾀｲﾌﾟの時のみ有効。

deg -100～100
P030 位相補正角度 電 自手原ロ 要

【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

※NCS-FSﾀｲﾌﾟの時のみ有効。

無し 00000～65535
P037 トルク指令値 電 自手原ロ 要

変化量リミッタ値 【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-9 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ０ 》［モータ，エンコーダパラメータ］

μΩ 00000000～99999999
P040 一次抵抗 電 自手原ロ 要

【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

μΩ 00000000～99999999
P041 二次抵抗 電 自手原ロ 要

【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

※NCS-FIﾀｲﾌﾟの時のみ有効。

μH 00000000～99999999
P042 一次自己 電 自手原ロ 要

インダクタンス 【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

μH 00000000～99999999
P043 二次自己 電 自手原ロ 要

インダクタンス 【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

※NCS-FIﾀｲﾌﾟの時のみ有効。

μH 00000000～99999999
P044 相互 電 自手原ロ 要

インダクタンス 【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

※NCS-FIﾀｲﾌﾟの時のみ有効。

10 00000000～99999999－６

P045 漏れ係数 電 自手原ロ 要

【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

※NCS-FIﾀｲﾌﾟの時のみ有効。

10 sec 00000～65535－７

P046 デットタイム 電 自手原ロ 要

補正時間 【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

rad/s 00000～65535
P047 電流ループ 電 自手原ロ 要

カットオフ周波数 【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

μsec 00000～65535
P048 電流ループ 電 自手原ロ 要

微分時定数 【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-10 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ０ 》［モータ，エンコーダパラメータ］

10 Nm/A 00000000～99999999－６

P049 トルク定数 電 自手原ロ 要

【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

※NCS-FSﾀｲﾌﾟの時のみ有効。

PPR 00000～30000
P059 特殊エンコーダ 電 自手原ロ 要

パルス数 【ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟﾊﾟﾗﾒｰﾀ P000 に「999」設定時、設定ｵﾌﾟｼｮﾝ仕

様書に従い入力】

０設定時は､P002｢ｴﾝｺｰﾀﾞ･ﾊﾟﾙｽ選択｣の設定値が有効。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-11 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ １ 》［ドライバ調整パラメータ］

rpm 000 ～ 999 000
P100 低速ゲイン範囲 即 自手原ロ 可

GSEL信号OFF時の低速ゲインの速度範囲を設定します。

モータの回転数が本設定値以下の場合、「速度ループゲ

イン」，「速度ループ積分時定数」，「速度ループ微分

時定数」，「トルク指令ﾌｨﾙﾀ周波数」が低速ゲイン範囲

のパラメータ（[P105],[P106],[P107],[P108]）による

制御に切り換わります。

但し、設定値が「０」の時は切り換わりません。

尚、モータの回転数が本設定値以上の場合、パラメータ

（[P101],[P102],[P102],[P104]）による制御となりま

す。

無し 000 ～ 499 025
P101 速度ループゲイン 即 自手原ロ 可

速度ループのゲインを設定します。

設定を大きくすると応答性は上がりますが、機械系の剛

性によっては振動が発生する場合があります。

設定が「０」の場合、ﾓｰﾀはﾄﾙｸﾌﾘｰの状態になります。

m sec 000 ～ 999 020
P102 速度ループ 即 自手原ロ 可

積分時定数 速度ループの積分補償の時定数を設定します。

設定を小さくすると応答性は上がりますが、小さすぎる

と振動（ビビリ）が発生し易くなります。

設定が「０」の場合、積分補償は行われません。

μ sec 0000 ～ 9999 000
P103 速度ループ 即 自手原ロ 可

微分時定数 速度ループの微分補償の時定数を設定します。

設定を小さくすると応答性は上がりますが、小さすぎる

と振動（ビビリ）が発生し易くなります。

設定が「０」の場合、微分補償は行われません。

Hz 0000 ～ 1000 （1Hz単位） 0500
P104 トルク指令 即 自手原ロ 可

ﾌｨﾙﾀ周波数 トルク指令のﾌｨﾙﾀ（ﾛｰﾊﾟｽ）周波数を設定します｡

機械系との組み合わせにより共振が発生する場合、トル

ク指令ﾌｨﾙﾀを入れ対策します。（共振防止用）

設定が「０」の場合、ﾌｨﾙﾀは無効となります。

無し 000 ～ 499 025
P105 速度ループゲイン 即 自手原ロ 可

／低速ｹﾞｲﾝ範囲 低速ｹﾞｲﾝ範囲での速度ループのゲインを設定します。

（詳細については[P101]参照）

m sec 000 ～ 999 020
P106 速度ループ 即 自手原ロ 可

積分時定数 低速ｹﾞｲﾝ範囲での速度ループの積分補償の時定数を設定

／低速ｹﾞｲﾝ範囲 します。（詳細については[P102]参照）

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-12 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ １ 》［ドライバ調整パラメータ］

μ sec 0000 ～ 9999 000
P107 速度ループ 即 自手原ロ 可

微分時定数 低速ｹﾞｲﾝ範囲での速度ループの微分補償の時定数を設定

／低速ｹﾞｲﾝ範囲 します。（詳細については[P103]参照）

Hz 0000 ～ 1000 （1Hz単位） 0500
P108 トルク指令 即 自手原ロ 可

ﾌｨﾙﾀ周波数 低速ｹﾞｲﾝ範囲でのトルク指令のﾌｨﾙﾀ(ﾛｰﾊﾟｽ)周波数を設

／低速ｹﾞｲﾝ範囲 定します。（詳細については[P104]参照）

% 000 ～ 300 （1%単位） 300
P109 トルク制限値１+ 即 自手原ロ 可

正方向のモータ出力トルク制限値を設定します。

尚、モータのピークトルクを超える設定の場合、出力ト

ルクはピークトルクにクランプされます。 又、設定が

「０」の場合、正方向にトルクは発生しません。

% 000 ～ 300 （1%単位） 300
P110 トルク制限値１- 即 自手原ロ 可

逆方向のモータ出力トルク制限値を設定します。

尚、モータのピークトルクを超える設定の場合、出力ト

ルクはピークトルクにクランプされます。 又、設定が

「０」の場合、逆方向にトルクは発生しません。

% -1 ～ 300 （1%単位） -1
P111 トルク制限値２+ 即 自手原ロ 可

ＴＬ信号ＯＮ時及びアラーム停止時（但し、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ

｢P115:ｱﾗｰﾑ停止時ﾄﾙｸ制限選択｣による）の、正方向トル

ク制限値を設定します。

-1設定：外部トルク制限＋指令とﾊﾟﾗﾒｰﾀ［P109:ﾄﾙｸ制限

値1+］の低い方の値で制限されます。

-1以外：本ﾊﾟﾗﾒｰﾀと[P109:ﾄﾙｸ制限値1+］の低い方の値

で制限されます。

また、上記時に本ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定が「０」の場合は、正方向

にトルクは発生しません。

% -1 ～ 300 （1%単位） -1
P112 トルク制限値２- 即 自手原ロ 可

ＴＬ信号ＯＮ時及びアラーム停止時（但し、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ

｢P115:ｱﾗｰﾑ停止時ﾄﾙｸ制限選択｣による）の、逆方向トル

ク制限値を設定します。

-1設定：外部トルク制限－指令とﾊﾟﾗﾒｰﾀ［P110:ﾄﾙｸ制限

値1-］の低い方の値で制限されます。

-1以外：本ﾊﾟﾗﾒｰﾀと[P110:ﾄﾙｸ制限値1-］の低い方の値

で制限されます。

また、上記時に本ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定が「０」の場合は、逆方向

にトルクは発生しません。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-13 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ １ 》［ドライバ調整パラメータ］

無し メニュー選択 BOTH

P113 ｵｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ Ｒ ・・・・ 可 BOTH／+ONLY／-ONLY
ﾃｽﾄ運転方向選択

オートチューニング機能実行時に、モータをテスト運転

する方向を選択します。

設定 内 容

BOTH 両方向

+ONLY 正方向

-ONLY 逆方向

※操作方法については、別冊の取扱説明書『基本機能編

』を参照して下さい。

無し 0.00 ～ 1.00 0.30
P114 ｵｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ Ｒ ・・・・ 可

ﾃｽﾄ運転速度比率 オートチューニング機能実行時に、モータをテスト運転

する速度を定格回転速度に対する比率で設定します。

｢1.00｣を設定した時、モータは定格速度で回転します。

※操作方法については、別冊の取扱説明書『基本機能編

』を参照して下さい。

無し メニュー選択 ALM.TL N

P115 ｱﾗｰﾑ停止時 即 自手原ロ 可 ALM.TL N／ALM.TL Y
ﾄﾙｸ制限選択

アラームの発生によりモータを急停止させる際のトルク

制限機能を選択します。

◎ALM.TL N：ﾊﾟﾗﾒｰﾀ[P109/110:ﾄﾙｸ制限値１±］に従っ

たトルク制限を行います。

◎ALM.TL Y：ﾊﾟﾗﾒｰﾀ[P111/112:ﾄﾙｸ制限値２±］に従っ

たﾄﾙｸ制限を行います。

無し 000 ～ 499 025
P116 速度ループゲイン 即 自手原ロ 可

／GSEL信号ON時 GSEL信号ON時のゲインを設定します。

（詳細については[P101]参照）

m sec 000 ～ 999 020
P117 速度ループ 即 自手原ロ 可

積分時定数 GSEL信号ON時の速度ループの積分補償の時定数を設定し

／GSEL信号ON時 ます。（詳細については[P102]参照）

μ sec 0000 ～ 9999 000
P118 速度ループ 即 自手原ロ 可

微分時定数 GSEL信号ON時の速度ループの微分補償の時定数を設定し

／GSEL信号ON時 ます。（詳細については[P103]参照）

Hz 0000 ～ 1000 （1Hz単位） 0500
P119 トルク指令 即 自手原ロ 可

ﾌｨﾙﾀ周波数 GSEL信号ON時のトルク指令のﾌｨﾙﾀ(ﾛｰﾊﾟｽ)周波数を設定

／GSEL信号ON時 します。（詳細については[P104]参照）

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-14 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ １ 》［ドライバ調整パラメータ］

無し メニュー選択 R2 OFF

P120 Ｒ２補正選択 即 自手原ロ 可 R2 OFF／R2 ID／R2 TH

Ｒ２補正(モータ温度による出力トルクの誤差補正）の

方法を選択します。

◎R2 OFF：Ｒ２補正を行いません。

◎R2 ID ：モータ電流と電圧からＲ２を同定し補正を行

います。

◎R2 TH ：モータ温度を測定し補正を行います。

但し、モータにサーミスタ（温度センサ）が

ついていない場合、アラームとなります。

※NCS-FIﾀｲﾌﾟの時のみ、有効。

無し メニュー選択 STD

P121 電子サーマル Ｒ 自手原ロ 可 STD／BIG
検出選択

電子サーマルの検出方法を選択します。

◎STD ：標準

◎BIG ：大容量

【注意】BIGで使用する場合はモータにサーミスタを付

けて［P736:モータ過熱異常検出有効／無効選択］を

「有効」にするか、サーモスタットかサーマルを接続し

て保護してください。

※検出方法については別冊の取扱説明書『基本機能編』

を参照してください。

無し メニュー選択 DECUP ON

P122 非干渉制御 Ｒ 自手原ロ 可 DECUP OFF／DECUP ON
有効／無効選択

非干渉制御の有効／無効を選択します。

◎DECUP OFF ：無効

◎DECUP ON ：有効

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-15 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ １ 》［ドライバ調整パラメータ］

％ 000 ～ 100 000
P139 速度ループ 即 自手原ロ 可

比例ゲイン分配率 速度ループの２自由度制御の比例ゲイン分配率を設定し

ます。

設定を大きくするとゲインを高めに設定してもオーバシ

ュートを軽減することができます。

10 Kg･m 00000000～99999999 00000000－６ ２

P140 イナーシャ 即 自手原ロ 可
制御系のイナーシャを設定します。

【注意】

わからない場合は設定しないで下さい。

10 N･m/rad/s 00000000～99999999 00000000－６

P141 粘性摩擦 即 自手原ロ 可
制御系の粘性摩擦を設定します。

【注意】

わからない場合は設定しないで下さい。

% 000 ～ 100 000
P142 速度ループ 即 自手原ロ 可

ＦＦ２補償率 速度ループのＦＦ２補償率を設定します。

【注意】

［P140:イナーシャ］、［P141:粘性摩擦］に適切な

値が設定されていない場合は設定しないで下さい。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-16 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ １ 》［ドライバ調整パラメータ］

rpm 00000 ～ 20000 00000
P143 最大回転数 電 自手原ロ 可

モータの最大回転数を設定します。

「０」設定時、モータ定格回転数が最大回転数になりま

す。

◎NCS-FIﾀｲﾌﾟ時

本設定を「０」以外に設定した場合、界磁制御を行い

ます。

◎NCS-FSﾀｲﾌﾟ時

「０」を設定してください。

【注意】

・モータ定格回転数以上では、モータの出力トルク特性

と最大回転数が機種により異なります。

・本設定を「０」以外に設定した場合、アナログモニタ

及び速度指令の基準(本書で｢定格速度｣と記述してい

る所)は、本設定速度となります。

Hz 0000 ～ 4999 0000
P144 ノッチフィルタ 即 自手原ロ 可

中心周波数 機械系との組み合わせにより共振が発生する場合、その

共振周波数を設定して共振を防止します。

設定が「０」の場合、ノッチフィルタは無効となりま

ます。

Hz 0000 ～ 4999 0000
P145 ノッチフィルタ 即 自手原ロ 可

バンド幅 P144｢ﾉｯﾁﾌｨﾙﾀ中心周波数｣のバンド幅を設定します。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-17 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ２ 》［ＮＣ調整パラメータ］

Ｓ 000 ～ 199 020－１

P200 位置ループゲイン 即 自手原ロ 可

自動／手動／原点復帰／サーボロックの各運転モードに

於ける動作時の位置ループゲインを設定します。

設定を大きくすると応答性は上がりますが、振動が発生

し易くなります。

設定値が「０」の場合、位置ループがオープンとなり、

自動運転は行えません。

Ｓ 000 ～ 199 020－１

P201 サーボロックｹﾞｲﾝ 即 自手原ロ 可

位置偏差が〔P202：位置決め完了範囲〕の範囲内にて、

サーボロック状態時の位置ループゲインを設定します。

設定を大きくすると応答性は上がりますが、振動が発生

し易くなります。

設定値が「０」の場合、位置ループがオープンとなり、

サーボロック状態になりません。

パルス 000 ～ 999 010
P202 位置決め完了範囲 Ｒ 自・原・ 可

位置決め完了信号(PN)の出力範囲を設定します。

設定は、使用エンコーダのパルス数の４逓倍単位です。

《例》

使用エンコーダの±10ﾊﾟﾙｽを位置決め完了範囲とする

場合、設定値は｢040｣となります。

sec 0.00 ～ 9.99 （10msec単位） 0.00
P203 位置決めﾀｲﾑｵｰﾊﾞｰ Ｒ 自・原・ 可

位置決め及び原点復帰動作時、指令完了後に実際の位置

が完了範囲に到達する迄の許容時間を設定します。

設定した時間内に位置決めが完了しない場合、アラーム

信号(ALM)が出力されます。

但し、設定値が｢0.00｣の場合、位置決めタイムオーバの

検出は行いません。

パルス -999 ～ 999 000
P204 ﾊﾞｯｸﾗｯｼｭ 補正値 Ｒ 自手原・ 可

機械系のバックラッシュ補正量を設定します。

自動／手動／原点復帰の各動作に於いて、移動方向が反

転した場合に、バックラッシュ補正量を加減算した動作

を行います。

符号は、「＋」で加算（押付け），「－」で減算（引張

り）となります。

設定は、使用エンコーダのパルス数の４逓倍単位です。

設定値が「０」の場合、ﾊﾞｯｸﾗｯｼｭ補正は行いません｡

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-18 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ２ 》［ＮＣ調整パラメータ］

% 000 ～ 120 080
P205 ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞ率 Ｒ 自手原・ 可

自動／手動／原点復帰の各動作に於ける、速度指令への

ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞ率を設定します。

設定を大きくすると追従性は上がりますが、機械系との

マッチングによっては振動が発生する事があります。

その場合は、設定を少し下げて多少の偏差量をもたせる

ことで、安定した動作となります。

設定値が｢0｣の場合、ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞ制御は行いません。

% 000 ～ 100 001
P206 ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞｼﾌﾄ率 Ｒ 自手原・ 可

自動／手動／原点復帰の各動作に於ける、速度指令への

ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞ ｼﾌﾄ率を設定します。

パルス 01000 ～ 32767 24000
P207 ｵｰﾊﾞｰﾌﾛｰ検出ﾊﾟﾙｽ Ｒ 自手原ロ 可

位置偏差のｵｰﾊﾞｰﾌﾛｰ検出値を設定します。

設定は、使用エンコーダのパルス数の４逓倍単位です。

パルス 00000 ～ 32767 00000
P208 偏差異常検出ﾊﾟﾙｽ Ｒ 自手原ロ 可

位置偏差の許容範囲を設定します。

設定は、使用エンコーダのパルス数の４逓倍単位です。

設定値が「０」の時、偏差異常の検出は行いません。

無し メニュー選択 CONTINUE
P209 偏差異常時 即 自手原ロ 可 STOP／CONTINUE

動作選択

位置偏差が〔P208：偏差異常検出ﾊﾟﾙｽ〕の設定値を超え

て偏差異常となった場合の動作を選択します。

◎STOP(アラーム停止)

アラーム信号(ALM)を出力し、ﾓｰﾀは急停止します。

◎CONTINUE(動作継続)

偏差異常を検出した時点で、位置偏差が偏差異常検出

ﾊﾟﾙｽ以下となるように制御し、動作を継続します。

自動／原点復帰の各動作時は、偏差異常の検出時点か

ら完了迄の間、手動の各動作時は、動作停止迄の間、

ワーニング信号(WNG)が出力されます。

尚、CONTINUE(動作継続)とした場合は次の点に注意が必

要です。

①位置決め時間が延びることになります。

②過負荷異常が発生し易くなります。

③減速時に行過ぎ偏差がある場合、パラメータ[P205]

のﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞ率は｢000｣を設定して下さい｡

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-19 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ２ 》［ＮＣ調整パラメータ］

m sec 0000.0～1000.0（0.1msec単位） 0000.0
P210 Ｓ字加減速 Ｒ 自手原・ 可

増加時間 自動／手動／原点復帰の各動作に於けるモータの加減速

カーブを‘Ｓ字’とした場合の増加時間を設定します。

設定値が「０」の場合、直線加減速となります。

加速時間は、パラメータ[P211],[P212],[P213]で設定し

た時間よりＳ字増加時間分だけ長くなります。

減速時間は、パラメータ[P214],[P215],[P216]で設定し

た時間よりＳ字増加時間分だけ長くなります。

尚、設定時間に対して1.5msec単位で切り上げた時間で
制御します。
即ち、2msと設定した場合、3ms(1.5×2)となります。

sec 00.000 ～ 99.999 (1msec単位) 00.500
P211 加速時間１ Ｒ 自手原・ 可

モータが停止から定格速度に達する迄の加速時間を設定

します。

但し、本パラメータの設定に[P210]の設定(増加時間)を

加算した加速時間で動作します。

自動／手動／原点復帰の各動作に於いて有効です。

sec 00.000 ～ 99.999 (1msec単位) 00.500
P212 加速時間２ Ｒ 自・・・ 可

※機能は、[P211]と同様です。 但し、自動運転モード

の動作に限り、有効なパラメータです。

sec 00.000 ～ 99.999 (1msec単位) 00.500
P213 加速時間３ Ｒ 自・・・ 可

※機能は、[P211]と同様です。 但し、自動運転モード

の動作に限り、有効なパラメータです。

sec 00.000 ～ 99.999 (1msec単位) 00.500
P214 減速時間１ Ｒ 自手原・ 可

モータが定格速度から停止する迄の減速時間を設定しま

す。

但し、本パラメータの設定に[P210]の設定(増加時間)を

加算した減速時間で動作します。

自動／手動／原点復帰の各動作に於いて有効です。

sec 00.000 ～ 99.999 (1msec単位) 00.500
P215 減速時間２ Ｒ 自・・・ 可

※機能は、[P214]と同様です。 但し、自動運転モード

の動作に限り、有効なパラメータです。

sec 00.000 ～ 99.999 (1msec単位) 00.500
P216 減速時間３ Ｒ 自・・・ 可

※機能は、[P214]と同様です。 但し、自動運転モード

の動作に限り、有効なパラメータです。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-20 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ２ 》［ＮＣ調整パラメータ］

00
P217 メーカ専用 － ・・・・ 可

【注意】

本パラメータの設定値は必ず「０」として下さい。

00
P218 メーカ専用 － ・・・・ 可

【注意】

本パラメータの設定値は必ず「０」として下さい。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-21 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ３ 》［位置調整パラメータ］

無し メニュー選択 FORWARD

P300 回転方向選択 Ｒ 自手原・ 可 FORWARD／REVERSE

各指令に対するモータの回転方向を選択します。

正方向又は正データの指令に対し
FORWARD 正回転

モータ正回転

正方向又は正データの指令に対し
REVERSE 逆回転

モータ逆回転

無し メニュー選択 [mm]

P301 設定単位選択 Ｒ 自手原・ 可 [mm]／[°]／[in]

位置決めデータ等の設定の基本単位を選択します。

位置，速度の設定は全てこの単位に従って行います。

（[mm]:ﾐﾘﾒｰﾄﾙ／[°]:角度／[in]:ｲﾝﾁ）

mm/ ﾟ/in メニュー選択 0.01

P302 指令単位 Ｒ 自手原・ 可 1／0.1／0.01／0.001

位置決めデータの最小設定単位を選択します。

本パラメータにより、各位置データおよび速度データの

小数点位置が決定され、各データ表示に反映されます。

無し 00001 ～ 65535 00001
P303 電子ギア比分子 Ｒ 自手原・ 可

〔P304：電子ギア比分母〕と組み合わせ、機械系の駆動

軸とモータ軸間のギア比を設定します。

モータがｍ回転した時に負荷軸がｎ回転する関係の機械

系の場合、本パラメータにてｎの値を設定します。

電子ギア比の設定例および注意事項は、〔P310：機械移

動量〕の項目を参照して下さい。

無し 00001 ～ 65535 00001
P304 電子ギア比分母 Ｒ 自手原・ 可

〔P303：電子ギア比分子〕と組み合わせ、機械系の駆動

軸とモータ軸間のギア比を設定します。

モータがｍ回転した時に負荷軸がｎ回転する関係の機械

系の場合、本パラメータにてｍの値を設定します。

電子ギア比の設定例および注意事項は、〔P310：機械移

動量〕の項目を参照して下さい。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-22 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ３ 》［位置調整パラメータ］

mm/ ﾟ/in 00000000 ～ 99999999 00000000
P305 回転体位置範囲 Ｒ 自手原・ 可

回転体の機械に対して１回転のデータ量を設定します。

（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

これにより絶対位置(アブソリュート)データの範囲は、

０～（[本設定値]－１）の範囲となります。

「割り出し位置決め」又は「スピナー」の用途以外は、

00000000を設定して下さい。 尚、00000000を設定した

場合、割り出し位置決めコマンド(INDX,SIND)及びスピ

ンコマンド(SPNS,SPNT,SPNP)は使用できません。

mm/ ﾟ/in -99999999 ～ 99999999 00000000
P306 正方向ｿﾌﾄOTﾘﾐｯﾄ 即 自手原・ 可

正方向の移動限界点を〔P408：位置データ基準点〕から

の距離で設定します。

電源を投入し、原点復帰完了後は常に有効となります。

（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

但し、設定値が「０」の時、ﾘﾐｯﾄの検出は行いません。

【注意】

電源投入後は、必ず原点復帰を行って下さい。

〔P408：位置データ基準点〕は原点復帰完了時にセッ

トされますので、原点復帰が完了する迄の間は、ソフ

トＯＴリミットの検出は行われません。

ソフトＯＴリミットは指令位置で検出するため、遅

れ偏差が多い場合、ソフトＯＴリミット位置より手前

で停止する事があります。

mm/ ﾟ/in -99999999 ～ 99999999 00000000
P307 逆方向ｿﾌﾄOTﾘﾐｯﾄ 即 自手原・ 可

逆方向の移動限界点を〔P408：位置データ基準点〕から

の距離で設定します。

電源を投入し、原点復帰完了後は常に有効となります。

（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

但し、設定値が「０」の時、ﾘﾐｯﾄの検出は行いません。

【注意】

電源投入後は、必ず原点復帰を行って下さい。

〔P408：位置データ基準点〕は原点復帰完了時にセッ

トされますので、原点復帰が完了する迄の間は、ソフ

トＯＴリミットの検出は行われません。

ソフトＯＴリミットは指令位置で検出するため、遅

れ偏差が多い場合、ソフトＯＴリミット位置より手前

で停止する事があります。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-23 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ３ 》［位置調整パラメータ］

mm/ ﾟ/in 00000000 ～ 99999999 00000000
P308 正方向 即 自・・・ 可

位置決め量最大値 下記コマンドに対する、正方向位置決め量の最大値をイ

ンクレ量として設定します。

（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

実行したコマンドの位置決め量が本設定値より大きい場

合は、そのコマンドをアラーム終了させます。

但し、設定値が「０」の時、正方向位置決め量のチェッ

クは行いません。

対象コマンド：ＰＯＳ，ＩＮＤＸ，ＳＰＯＳ，

ＣＯＮＴ，ＲＥＰＴ，ＳＩＮＤ

mm/ ﾟ/in -99999999 ～ 00000000 00000000
P309 逆方向 即 自・・・ 可

位置決め量最大値 下記コマンドに対する、逆方向位置決め量の最大値をイ

ンクレ量として設定します。

（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

実行したコマンドの位置決め量が本設定値より大きい場

合は、そのコマンドをアラーム終了させます。

但し、設定値が「０」の時、逆方向位置決め量のチェッ

クは行いません。

対象コマンド：ＰＯＳ，ＩＮＤＸ，ＳＰＯＳ，

ＣＯＮＴ，ＲＥＰＴ，ＳＩＮＤ

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-24 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ３ 》［位置調整パラメータ］

mm/ ﾟ/in 00000 ～ 65535 00000
P310 機械移動量 Ｒ 自手原・ 可

機械系の駆動軸（負荷軸）１回転当たりの負荷の移動量

を設定します。

（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

但し、設定値が「０」の場合、本パラメータの値を「使

用ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ数×４」とした場合の動作となります。

【注意】

電子ギア比と機械移動量の設定によるモータ定格回転

時の速度が、１００～２Ｍ（設定単位／ｓｅｃ）の範

囲外になるとアラームとなり動作できません。

（設定単位は、[P301]と[P302]によります。）

P303 《電子ギア比・機械移動量 パラメータ設定例》

P304

P310

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-25 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ４ 》［運転動作パラメータ］

mm/sec 0000001 ～ 9999999 0001000
P400 寸動速度１ 停 ・手・・ 可 ﾟ/sec

in/sec

寸動速度切換え信号(JOSP信号)ＯＦＦ時の寸動速度を設

定します。

（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

mm/sec 0000001 ～ 9999999 0002000
P401 寸動速度２ 停 ・手・・ 可 ﾟ/sec

in/sec

寸動速度切換え信号(JOSP信号)ＯＮ時の寸動速度を設定

します。

（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

無し メニュー選択 STD.HOME

P402 原点復帰方式選択 停 自・原・ 可 STD.HOME／LS LESS／
STOP HOME／OT HOME

原点復帰方式を選択します。

◎STD.HOME(標準原点復帰)

原点減速ＬＳ検出後、マーカを検出して位置決めした

位置を原点とします。

◎LS LESS(ＬＳレス原点復帰)

原点減速ＬＳによる減速制御をしないで、マーカを検

出して位置決めした位置を原点とします。

◎STOP HOME(その場原点復帰)

動作せずに、その場を原点とします。

◎OT HOME(ＯＴ戻り原点復帰)

原点減速ＬＳ検出後、マーカを検出して位置決めした

位置を原点とします。 原点減速ＬＳ検出前に動作方

向のＯＴを検出すると反転します。

尚、P403が｢NON.MARK｣設定時、マーカ信号を使用せずに

原点減速ＬＳを基準に動作をします。

詳細は、基本機能編の｢5-5-2 原点復帰ﾓｰﾄﾞ｣を参照。

無し メニュー選択 ENC.MARK

P403 原点マーカ選択 Ｒ 自・原・ 可 ENC.MARK／NON.MARK

原点マーカとして、エンコーダマーカを使用するか

しないかを選択します。

◎ENC.MARK：エンコーダマーカ

◎NON.MARK：マーカ未使用

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-26 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ４ 》［運転動作パラメータ］

mm/sec 0000001 ～ 9999999 0001000
P404 原点復帰速度 停 自・原・ 可 ﾟ/sec

in/sec

原点復帰動作時の初速度を設定します｡

（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

原点復帰モードでの起動は、ＦＪ，ＲＪ両方の信号が有

効となります。

ＨＯＭＥコマンドの動作速度は、本設定値によります。

動作速度の上限は、使用するモータの定格速度となりま

す。

mm/sec 0000001 ～ 9999999 0000100
P405 原点復帰 Ｒ 自・原・ 可 ﾟ/sec

クリープ速度 in/sec

原点復帰動作時の原点減速ＬＳ検出後のクリープ動作速

度を設定します｡

（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

通常は、モータ定格速度の 1/100 以下を設定します。

ＬＳレス原点復帰の場合、最初から本設定値による速度

で動作します。

mm/ ﾟ/in 00000000 ～ 99999999 00010000
P406 原点位置定数 Ｒ 自・原・ 可

原点復帰動作時の原点減速ＬＳ検出後、マーカ信号検出

を開始する迄の距離を設定します。

（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

原点復帰速度から原点復帰クリープ速度まで減速可能な

距離以上の値を設定します。

尚、P403が｢NON.MARK｣設定時、マーカ信号を使用せずに

原点減速ＬＳを基準に動作をします。

詳細は、基本機能編の｢5-5-2 原点復帰ﾓｰﾄﾞ｣を参照。

【注意】

原点復帰速度が高速で設定値が小さいと、急減速・急

停止することになりますので、クリープ速度まで減速

するのに十分な値を設定して下さい。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-27 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ４ 》［運転動作パラメータ］

mm/ ﾟ/in -99999999 ～ 99999999 00000000
P407 原点セット距離 Ｒ 自・原・ 可

原点復帰動作に於けるマーカ信号検出点から＋αの移動

距離を設定します。 マーカ信号位置と機械原点位置と

の微調整に使用します。

（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

◎標準及びＯＴ戻り原点復帰の場合

符号が｢+｣の場合は原点復帰方向と同方向に、符号が

｢-｣の場合は逆方向に位置決めします。

◎ＬＳレス原点復帰の場合

原点復帰方向と同方向に位置決めします。

設定値が「０」の場合、マーカ信号検出時点で原点復帰

が完了します。

設定値を原点復帰クリープ速度からの停止距離以下とし

た場合、原点復帰完了時にオーバーシュートします。

尚、P403が｢NON.MARK｣設定時、マーカ信号を使用せずに

原点減速ＬＳを基準に動作をします。

詳細は、基本機能編の｢5-5-2 原点復帰ﾓｰﾄﾞ｣を参照。

mm/ ﾟ/in -99999999 ～ 99999999 00000000
P408 位置データ基準点 Ｒ 自・原・ 可

アブソリュート位置データの基準位置を機械原点からの

距離で設定します。

（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

設定値は、原点復帰完了時にセットされます。

電源投入後、原点復帰を行わずに位置決め動作を行った

場合、電源を投入した位置がアブソリュート位置データ

の基準位置となります。

パラメータ[P306]及び[P307]のソフトＯＴリミット値

は、この位置データ基準点が基準となります。

無し メニュー選択 AUTO.N

P409 自動運転許可 停 自・・・ 可 AUTO.N／AUTO.Y
条件選択

自動運転の起動許可条件を選択します｡

◎AUTO.N(原点復帰完了後)

原点復帰完了後、自動運転起動可。

但し、外部からの動作不可要因がある場合は不可。

◎AUTO.Y(無条件)

常時、自動運転起動可。

但し、外部からの動作不可要因がある場合は不可。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-28 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ４ 》［運転動作パラメータ］

sec 00.00 ～ 99.99 (10msec単位) 00.50
P410 OT戻り原点復帰 Ｒ 自・原・ 可

OT時減速時間 モータが定格速度から停止する迄の減速時間を設定しま

す。

[P210]でＳ字加減速カーブを選択した場合、モータの減

速時間は本設定分だけ長くなります。

本設定はOT戻り原点復帰のOT反転動作時のみ有効です。

無し メニュー選択 TRG.EDGE

P411 外部トリガ Ｒ 自・・・ 可 TRG.EDGE／TRG.LEVEL
レベル選択

外部トリガ信号を「ＯＮエッジ」で受け付けるか「ＯＮ

レベル」で受け付けるかを選択します。

◎TRG.EDGE ：外部トリガ信号をＯＮエッジで受け付け

ます。

◎TRG.LEVEL：外部トリガ信号をＯＮレベルで受け付け

ます。 （自動起動時及び一旦停止・ブ

ロック停止の再起動時に信号がＯＮであ

れば受け付ける）

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-29 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ５ 》［表示，編集，通信パラメータ］

00000
P500 メーカ専用 － ・・・・ 可

【注意】

本パラメータの設定値は必ず「０」として下さい。

00000
P501 メーカ専用 － ・・・・ 可

【注意】

本パラメータの設定値は必ず「０」として下さい。

無し メニュー選択 ABSOLUTE

P502 ＬＣＤ 即 自手原ロ 可 ABSOLUTE／MACHINE／
現在位置表示選択 INCREMENT／ABS.ENC.

ＬＣＤの状態表示モード『ＳＴ０１』に表示する現在位

置の内容を選択します。

◎ABSOLUTE(絶対位置)

位置データ基準点からの距離(位置)を表示します。

尚、回転体位置範囲(P305)に０以外が設定されている

場合、回転体での位置または角度を表示します

◎MACHINE(機械位置)

絶対位置と同じ表示をします。

但し、回転体位置範囲(P305)に０以外が設定されてい

る場合、動作距離を累積して表示します

◎INCREMENT(相対位置)

位置決め開始位置からの距離(位置)を表示します。

◎ABS.ENC.(ABSｴﾝｺｰﾀﾞﾃﾞｰﾀ)

ABSｴﾝｺｰﾀﾞで管理している位置を表示します。

無し メニュー選択 ABSOLUTE

P503 ＭＤＩ 即 自手原ロ 可 ABSOLUTE／MACHINE／
現在位置表示選択 INCREMENT／ABS.ENC.

ＭＤＩの状態表示『ＳＴ０１』に表示する現在位置の内

容を選択します。

設定内容は〔P502:LCD現在位置表示選択〕と同じです。

ﾃﾞｰﾀ数 00 ～ 50 00
P504 ＭＤＩ間接ﾃﾞｰﾀ 電 自・・・ 可

編集専用操作選択 ＭＤＩで編集可能とする間接データ数を設定します。

設定値が「00」の場合、全て編集可能です。

設定値が「01」以上の場合、ＩＸ００から順に編集可能

となります。 但し、この場合、ＭＤＩに於ける間接デ

ータ以外の編集は不可となります。

《例》

設定値が「50」の場合、ＭＤＩではIX00～IX49の編集

のみ可能となります。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-30 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ５ 》［表示，編集，通信パラメータ］

無し 0 ～ 9 0
P510 通信機能選択 Ｒ 自手原ロ 可

シリアル通信時に接続される外部機器（ﾌﾟﾛﾄｺﾙ）を選択

します｡

設定№ 外部機器 設定№ 外部機器

０ ＭＤＩユニット ５ 専用ﾊﾟｿｺﾝｿﾌﾄ

１ 予約 ６ 予約

２ コンピュータ ７ 予約

３ タッチパネル ８ 予約

４ 予約 ９ 予約

無し 00 ～ 16 01
P512 通信ＩＤＮo. Ｒ 自手原ロ 可

シリアル通信でのディジチェーン接続時のＩＤ№(局番)

を設定します。

（接続が１台のみの場合は「01」を設定して下さい。）

設定値が「00」の場合、ＭＤＩでは使用出来ません。

BITS メニュー選択 8 BITS

P513 データ長選択 Ｒ 自手原ロ 可 7 BITS／8 BITS
（ｼﾘｱﾙ通信）

シリアル通信の送受信データ長を選択します。

無し メニュー選択 ODD

P514 パリティ選択 Ｒ 自手原ロ 可 NONE／ODD／EVEN
（ｼﾘｱﾙ通信）

シリアル通信のパリティを選択します。

◎NONE：パリティ無し

◎ODD ：奇数パリティ

◎EVEN：偶数パリティ

BPS メニュー選択 9600

P515 ボーレイト選択 Ｒ 自手原ロ 可 2400／4800／9600／19200／56000
（ｼﾘｱﾙ通信）

シリアル通信のボーレイトを選択します。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-31 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ５ 》［表示，編集，通信パラメータ］

無し 000000000 ～ 268435455 ①000000000
P516 ローカル時 Ｒ 自手原ロ 可 ②033554238

外部入力無効選択1

ローカルモードに於いて、無効にする外部入力信号を設

定します。

設定は各信号の有効／無効を１ビットの０／１で表し、

10進数に変換して設定します。（０：有効／１：無効）

尚、設定された信号はリモート入力が有効となります。

上記①はNCS-FI/FS60,61ﾀｲﾌﾟの初期値です。

②はNCS-FI/FS62,63,64ﾀｲﾌﾟの初期値です。

※初期値②では、「ROT,FOT」以外の信号が“外部入力

は無効”で、“リモート入力は有効”です。

※信号名と設定ビットの対応は下記を参照して下さい。

※［P517］との関係は下記の《例》を参照して下さい。

無し 000000000 ～ 268435455 ①000000246
P517 リモート時 Ｒ 自手原ロ 可 ②000000192

外部入力有効選択1

リモートモードに於いて、有効にする外部入力信号を設

定します。

設定は各信号の有効／無効を１ビットの１／０で表し、

10進数に変換して設定します。（１：有効／０：無効）

上記①はNCS-FI/FS60,61ﾀｲﾌﾟの初期値です。

②はNCS-FI/FS62,63,64ﾀｲﾌﾟの初期値です。

※初期値①では「ROT,FOT,CLR,HLD,SON,EMG」が有効、

②では「ROT,FOT」が有効です。

※信号名と設定ビットの対応は下記を参照して下さい。

※［P516］との関係は下記の《例》を参照して下さい。

P516 ＜信号名と設定ビットの対応＞

P517 ﾋﾞｯﾄ
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16

CIH MD2 MD1 OR4 OR3 OR2 OR1 RJ FJ

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

PS8 PS7 PS6 PS5 PS4 SS3 SS2 SS1 ROT FOT CLR HLD PST SON EMG －

《例》[P516]､[P517]の関係（信号名「EMG」の例を下記に示します。）

[P516] [P517] 信号名「EMG」 の有効／無効 状態

設定値 設定内容 設定値 設定内容 ﾛｰｶﾙﾓｰﾄﾞ時 ﾘﾓｰﾄﾓｰﾄﾞ時

00000000 設定なし 00000000 設定なし 外部入力信号のみ有効 リモート入力のみ有効

外部入力信号
00000000 設定なし 00000002 有効＝EMG 外部入力信号のみ有効 ＋ が有効

リモート入力

00000002 無効＝EMG 00000000 設定なし リモート入力のみ有効 リモート入力のみ有効

外部入力信号
00000002 無効＝EMG 00000002 有効＝EMG リモート入力のみ有効 ＋ が有効

リモート入力

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-32 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ５ 》［表示，編集，通信パラメータ］

無し 000000000 ～ 268435455 ①000000000
P518 ローカル時 Ｒ 自手原ロ 可 ②000000002

外部入力無効選択2

ローカルモードに於いて、無効にする外部入力信号を設

定します。

設定は各信号の有効／無効を１ビットの０／１で表し、

10進数に変換して設定します。（０：有効／１：無効）

尚、設定された信号はリモート入力が有効となります。

上記①はNCS-FI/FS60,61ﾀｲﾌﾟの初期値です。

②はNCS-FI/FS62,63,64ﾀｲﾌﾟの初期値です。

※初期値②では、「MFIN」信号が“外部入力は無効”で

、“リモート入力は有効”です。

※信号名と設定ビットの対応は下記を参照して下さい。

※［P519］との関係は下記の《例》を参照して下さい。

無し 000000000 ～ 268435455 000000000
P519 リモート時 Ｒ 自手原ロ 可

外部入力有効選択2

リモートモードに於いて、有効にする外部入力信号を設

定します。

設定は各信号の有効／無効を１ビットの１／０で表し、

10進数に変換して設定します。（１：有効／０：無効）

※信号名と設定ビットの対応は下記を参照して下さい。

※［P518］との関係は下記の《例》を参照して下さい。

P518 ＜信号名と設定ビットの対応＞

P519 ﾋﾞｯﾄ
31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16

－ － － － － － － －

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

－ － － － － － － － － － － － － － MFIN －

《例》[P518]､[P519]の関係（信号名「MFIN」の例を下記に示します。）

[P518] [P519] 信号名「MFIN」の有効／無効 状態

設定値 設定内容 設定値 設定内容 ﾛｰｶﾙﾓｰﾄﾞ時 ﾘﾓｰﾄﾓｰﾄﾞ時

00000000 設定なし 00000000 設定なし 外部入力信号のみ有効 リモート入力のみ有効

外部入力信号
00000000 設定なし 00000002 有効=MFIN 外部入力信号のみ有効 ＋ が有効

リモート入力

00000002 無効=MFIN 00000000 設定なし リモート入力のみ有効 リモート入力のみ有効

外部入力信号
00000002 無効=MFIN 00000002 有効=MFIN リモート入力のみ有効 ＋ が有効

リモート入力

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-33 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ５ 》［表示，編集，通信パラメータ］

00000000
P520 メーカ専用 － ・・・・ 可

【注意】

本パラメータの設定値は必ず「０」として下さい。

無し 000 ～ 255 000
P521 通信グループ Ｒ 自手原ロ 可

ＩＤ設定１ 本装置を複数台接続し、同報通信を行う場合に、同一

グループに割り当てるＩＤ番号を設定します。

◎ 0：通信グループを設定しない。

◎1～255：設定した番号のグループに参加する。

ＩＤが１～５のどこかのエリアに設定されていれば、

同一ＩＤ番号のグループに参加したことになります。設

定エリア番号（１～５）には依存しません。

無し メニュー選択 RESP.OFF

P522 通信グループ Ｒ 自手原ロ 可 RESP.OFF／RESP. ON
応答有無１

通信ｸﾞﾙｰﾌﾟID設定1とﾍﾟｱで設定し、参加しているｸﾞﾙｰ

ﾌﾟへの同報通信が行われた場合に親局に対する応答の有

無を指定します。

◎RESP.OFF：親局に応答を返さない。

◎RSEP. ON：同報通信時、親局に応答を返す。

無し 000 ～ 255 000
P523 通信グループ Ｒ 自手原ロ 可

ＩＤ設定２ 通信グループＩＤ番号を設定するエリアの２番目です。

設定方法は通信グループＩＤ設定１と同様です

無し メニュー選択 RESP.OFF

P524 通信グループ Ｒ 自手原ロ 可 RESP.OFF／RESP. ON
応答有無２

通信グループＩＤ設定２とペアで設定します。

設定方法は通信グループ応答有無１と同様です

無し 000 ～ 255 000
P525 通信グループ Ｒ 自手原ロ 可

ＩＤ設定３ 通信グループＩＤ番号を設定するエリアの３番目です。

設定方法は通信グループＩＤ設定１と同様です

無し メニュー選択 RESP.OFF

P526 通信グループ Ｒ 自手原ロ 可 RESP.OFF／RESP. ON
応答有無３

通信グループＩＤ設定３とペアで設定します。

設定方法は通信グループ応答有無１と同様です

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-34 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ５ 》［表示，編集，通信パラメータ］

無し 000 ～ 255 000
P527 通信グループ Ｒ 自手原ロ 可

ＩＤ設定４ 通信グループＩＤ番号を設定するエリアの４番目です。

設定方法は通信グループＩＤ設定１と同様です

無し メニュー選択 RESP.OFF

P528 通信グループ Ｒ 自手原ロ 可 RESP.OFF／RESP. ON
応答有無４

通信グループＩＤ設定４とペアで設定します。

設定方法は通信グループ応答有無１と同様です

無し 000 ～ 255 000
P529 通信グループ Ｒ 自手原ロ 可

ＩＤ設定５ 通信グループＩＤ番号を設定するエリアの５番目です。

設定方法は通信グループＩＤ設定１と同様です

無し メニュー選択 RESP.OFF

P530 通信グループ Ｒ 自手原ロ 可 RESP.OFF／RESP. ON
応答有無５

通信グループＩＤ設定５とペアで設定します。

設定方法は通信グループ応答有無１と同様です

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-35 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ６ 》［パルス列入力パラメータ］

無し メニュー選択 CIH CLOSE

P600 ＣＩＨ信号 Ｒ 自・・・ 可 CIH CLOSE／CIH OPEN／

制御入力信号(CIH)の機能と有効論理を選択します。

CIH:指令ﾊﾟﾙｽの入力を禁止する機能。

選択肢は、次の通りです。

（CIH-COM端子間を短絡:ON，開放:OFF）

◎CIH CLOSE

ﾏｽﾀ軸指令が、信号ON:無効／OFF:有効

◎CIH OPEN

ﾏｽﾀ軸指令が、信号ON:有効／OFF:無効

無し メニュー選択 FORWARD

P601 パルス列指令 Ｒ 自・・・ 可 FORWARD／REVERSE
相順切換

ﾏｽﾀ軸指令入力による、マスタ軸のの回転方向を選択し

ます。

◎FORWARD(正方向選択)

正方向又はＢ相先行のﾊﾟﾙｽ列指令で、マスタ軸は正回

転動作と認識します。

◎REVERSE(逆方向選択)

正方向又はＢ相先行のﾊﾟﾙｽ列指令で、マスタ軸は逆回

転動作と認識します。

但し、〔P300：回転方向選択〕にて「REVERSE」を選択

することにより、回転方向が上記と反転します。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-36 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ６ 》［パルス列入力パラメータ］

無し メニュー選択 X1

P602 パルス列指令 電 自・・・ 可 X1 ／ X2 ／ X4 ／ F/R PULSE／
倍率選択 P + F/R ／EXT1.PLS／EXT2.PLS

ﾏｽﾀ軸指令の信号入力形態と逓倍率を選択します。

◎ X1 :90ﾟ位相差パルスで１倍

◎ X2 :90ﾟ位相差パルスで２倍

◎ X4 :90ﾟ位相差パルスで４倍

◎F/R PULSE:方向別パルス (１倍のみ)

◎P + F/R :方向信号＋送りパルス (１倍のみ)

◎EXT1.PLS :ﾊﾟﾙｽ列通信によるﾏｽﾀ軸指令

◎EXT2.PLS :予約（設定しないでください。）

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-37 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ６ 》［パルス列入力パラメータ］

無し メニュー選択 RECEIVE

P608 ﾊﾟﾙｽ列通信受信／ 電 自・・・ 可 RECEIVE／FC.RC／CMND.P／MT.ENC
送信ﾃﾞｰﾀ選択

ﾊﾟﾙｽ列通信を使用するに当たって、本装置が受信する

か、または送信する場合の送信するﾊﾟﾙｽ列の種類を選択

します。

◎RECEIVE:パルス列通信で受信。

尚、パルス列通信を使用しない場合、本項目

を選択してください。

◎FC.RC：外部からのﾊﾟﾙｽ列(CN1のFC/RCによるﾊﾟﾙｽ列入

力)を送信。

(90°位相差ﾊﾟﾙｽの場合４逓倍のﾊﾟﾙｽ列を送信)

(ﾏｽﾀ軸選択信号(D18)で内部ﾏｽﾀ軸を選択した

場合、内部ﾏｽﾀ軸ﾊﾟﾙｽを送信。)

◎CMND.P：内部で生成している位置指令を送信。

（最小指令単位(P302)が1ﾊﾟﾙｽのﾊﾟﾙｽ列を送信)

◎MT.ENC：ﾓｰﾀｴﾝｺｰﾀﾞ４逓倍のﾊﾟﾙｽ列を送信。

パルス列通信とは、

①ﾊﾟﾙｽ列通信は、他のNCS-FI/FSｼﾘｰｽﾞまたはNPS-FI/FS(以下、他NCSを称す)との間でﾊﾟﾙｽ
ﾃﾞｰﾀを送受信する事です。

②本通信により以下の機能を実現します。
・本装置が他NCSのﾊﾟﾙｽﾃﾞｰﾀを受信し、それをﾏｽﾀ軸指令として自由曲線動作が可能です。

また、１つの送信ﾃﾞｰﾀに対し９軸まで同時に受信する事が可能な為、１つのﾊﾟﾙｽ
ﾃﾞｰﾀに追従させた多軸自由曲線動作が可能です。

・本装置は本装置に入力された外部からのﾊﾟﾙｽ列または内部ﾏｽﾀ軸ﾊﾟﾙｽをﾏｽﾀ軸指令とした

自由曲線動作と同時にそのﾏｽﾀ軸指令を他NCSへ送信する事が可能です。

これにより、本装置と他NCSでの１つのﾏｽﾀ軸指令に追従させた多軸自由曲線動作が可能
です。

・本装置が本装置のﾓｰﾀ動作ﾊﾟﾙｽﾃﾞｰﾀを送信し、それで他NCSを動作させる事により高精度
なツインドライブ動作が可能です。
この場合、本装置のP608は｢CMND.P｣を選択してください。

｢MT.ENC｣を選択した場合より同期精度が向上します。

③ﾊﾟﾙｽ列通信の送信とは、ﾊﾟﾙｽﾃﾞｰﾀを送信する事です。

送信するデータは、P608の送信データで選択します。

④ﾊﾟﾙｽ列通信の受信とは、他NCSからﾊﾟﾙｽﾃﾞｰﾀを受信する事です。

受信する場合、P608で「RECEIVE」(受信)とP602で｢EXT1.PLS｣を選択します。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-38 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ７ 》［入出力信号パラメータ］

無し メニュー選択 SPD.FB.

P700 モニター１選択 即 自手原ロ 可 SPD.REF.／SPD.FB.／TRQ.REF.／
TRQ.LIM.+／TRQ.LIM.-／
P.RANGE.L／P.RANGE.H／
SPD.OUT／SCL.OUT／
IX62／IX63／OPT.W／OPT.L

アナログモニター「MON1」の出力データを選択します。

◎SPD.REF ：速度指令
◎SPD.FB. ：速度ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸ
◎TRQ.REF. ：トルク指令
◎TRQ.LIM.+：外部トルク制限＋指令
◎TRQ.LIM.-：外部トルク制限－指令
◎P.RANGE.L：位置偏差１
◎P.RANGE.H：位置偏差２
◎SPD.OUT ：ＮＣ速度指令
◎SCL.OUT ：ＮＣ目標速度
◎IX62 ：間接ﾃﾞｰﾀ番号62のﾃﾞｰﾀに従って出力
◎IX63 ：間接ﾃﾞｰﾀ番号63のﾃﾞｰﾀに従って出力
◎OPT.W ：メーカ専用（設定しないで下さい）
◎OPT.L ：メーカ専用（設定しないで下さい）

無し メニュー選択 TRQ.REF.

P701 モニター２選択 即 自手原ロ 可 SPD.REF.／SPD.FB.／TRQ.REF.／
TRQ.LIM.+／TRQ.LIM.-／
P.RANGE.L／P.RANGE.H／
SPD.OUT／SCL.OUT／
IX62／IX63／OPT.W／OPT.L

アナログモニター「MON2」の出力データを選択します。

※選択肢は〔P700〕と同じです。

rpm 00 ～ 99 10
P702 速度ゼロ範囲 Ｒ 自手原ロ 可

速度ゼロ信号(SZ)の出力範囲を設定します。

速度ゼロ信号(SZ)の出力条件等は、別冊の取扱説明書

『基本機能編』を参照して下さい。

パルス 00000001 ～ 99999999 00000100
P703 粗一致範囲 Ｒ 自・原・ 可

粗一致信号(PRF)の出力範囲を設定します。
設定単位は、使用するｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ数の４逓倍単位です。
（ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸﾊﾟﾙｽを４逓倍したﾊﾟﾙｽでの換算値）
《例》

6000P/Rのｴﾝｺｰﾀﾞを使用し、目標位置の手前1000ﾊﾟﾙｽ
の位置で粗一致信号を出力させる場合、04000を設定
します。

粗一致信号(PRF)の出力条件・ﾀｲﾐﾝｸﾞ等は、別冊の取扱
説明書『基本機能編』及び『コマンド編』を参照して下
さい。

無し メニュー選択 SERVO ON

P704 ＳＯＮ信号 Ｒ 自手原ロ 可 SERVO ON／SHUT OFF
論理選択

サーボオン信号(SON)の有効論理を選択します。
（SON-COM端子間を短絡:ON，開放:OFF）
◎SERVO ON:信号ON状態でｻｰﾎﾞｵﾝ(ﾓｰﾀ制御状態)
◎SHUT OFF:信号ON状態でｻｰﾎﾞｵﾌ(ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ状態)

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-39 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ７ 》［入出力信号パラメータ］

無し メニュー選択 OT.CHK.Y

P705 ハードウェアＯＴ Ｒ 自手原ロ 可 OT.CHK.Y／OT.CHK.N
有効／無効選択

ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ信号(FOT,ROT)の有効／無効を選択します。

◎OT.CHK.Y：有効

◎OT.CHK.N：無効

sec 0.00 ～ 9.99 (10msec単位) 0.01
P706 モード変更 Ｒ 自手原ロ 可

確認ﾃﾞｨﾚｲ時間 モード選択信号(MD1,MD2)の切り換えから各モードへ変

更が完了する迄の確定ディレイ時間を設定します｡

本パラメータは、モード変更の際の不確定な状態を信号

として取り込まないようにするためのものです。

【注意】

実際の切り換わり時間は、本設定値に約 ２０msec の

内部処理時間を加算した時間になります。

mm/ ﾟ/in -99999999 ～ 99999999 00000000
P707 ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ位置１ 即 自手原ロ 可

ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ信号(SLSA,SLSB)の出力変化位置を設定しま

す。（小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

※［P708,P709］との関係は下記を参照して下さい。

mm/ ﾟ/in -99999999 ～ 99999999 00000001
P708 ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ位置２ 即 自手原ロ 可

〔P707〕と機能は同じです。

※［P707,P709］との関係は下記を参照して下さい。

mm/ ﾟ/in -99999999 ～ 99999999 00000002
P709 ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ位置３ 即 自手原ロ 可

〔P707〕と機能は同じです。

※［P707,P708］との関係は下記を参照して下さい。

P707 ＜ソフトリミットスイッチ位置１～３＞

P708 現在位置の領域切り換え位置を〔P408：位置データ基準点〕からの距離で設定します。

P709 電源投入し、原点復帰完了後から有効となります。（原点復帰未完了では出力しません。）

《設定条件》

〔P707:ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ位置１〕＜〔P708:ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ位置２〕＜〔P709:ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ位置３〕

本条件に従わない場合、正しい動作をしません。

【注意１】

ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ信号については、別冊の取扱説明書『基本機能編』を参照して下さい。

【注意２】

現在指令位置にてｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ信号の出力を制御する為、実際の位置に対して位置偏差分誤

差を生じて出力します。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-40 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ７ 》［入出力信号パラメータ］

無し メニュー選択 QUICK

P710 非常停止時 即 自手原ロ 可 QUICK／FREE RUN
停止方法

非常停止時のモータ停止方法を選択します。

◎QUICK(制動停止)

〔P711〕で設定された減速時間で制動停止し、停止し

てから〔P712〕の設定時間経過後にｻｰﾎﾞｵﾌ(ﾄﾙｸﾌﾘｰ)

となります。

◎FREE RUN(ﾌﾘｰﾗﾝ停止)

トルクフリーラン停止します。

sec 00.00 ～ 50.00 (10msec単位) 0.00
P711 非常停止時 Ｒ 自手原ロ 可

減速時間 〔P710〕で制動停止を選択した場合のモータ減速時間を

設定します。

設定値が「０」の場合、モータは最大トルク（トルク制

限値）で急停止します。

〔P710〕でﾌﾘｰﾗﾝ停止を選択した場合、本パラメータは

無効となります。

sec 0.00 ～ 9.99 (10msec単位) 0.00
P712 非常停止後 Ｒ 自手原ロ 可

ｻｰﾎﾞｵﾌﾃﾞｨﾚｲ時間 〔P710〕で制動停止を選択した場合のモータ停止から、

サーボオフ（ﾄﾙｸﾌﾘｰ）となる迄の時間を設定します。

設定値が「０」の場合、モータは停止と同時にサーボオ

フ（ﾄﾙｸﾌﾘｰ）となります。

〔P710〕でﾌﾘｰﾗﾝ停止を選択した場合、本パラメータは

無効となります。

無し メニュー選択 FREE RUN

P713 ＡＣ断時停止方法 即 自手原ロ 可 QUICK／FREE RUN

ＡＣ断検出時（電源ＯＦＦ時）のモータ停止方法を選択

します。

◎QUICK(制動停止)

モータは制動停止します。

◎FREE RUN(ﾌﾘｰﾗﾝ停止)

モータはトルクフリーラン停止します。

【注意】

制動停止の場合、コントローラの状態や負荷条件によ

って制動停止トルクに違いがでます。 特に、加速中

にＡＣ断検出をした場合、フリーラン停止となる場合

があります。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-41 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ７ 》［入出力信号パラメータ］

無し DIG BCD／DIG COM DIG BCD
P714 ﾃﾞｼﾞﾀﾙｽｲｯﾁ入力 即 自・・・ 可

仕様選択 NCS-FI/FS61ﾀｲﾌﾟにて有効なﾃﾞｼﾞﾀﾙｽｲｯﾁ入力の仕様を選

択します。

◎DIG BCD：一括読み込み(BCD 6桁 + 符号)

◎DIG COM：ｺﾓﾝ切り換え読み込み(SWU-500ｼﾘｰｽﾞ接続)

無し メニュー選択 ALM/WNG1

P715 ALM/WNG信号 Ｒ 自手原ロ 可 ALM/WNG1 ～ ALM/WNG4
論理選択

制御出力信号(ALM,WNG)の出力論理を選択します。

◎ALM/WNG1

ALM-COM1端子間を開放:ON／WNG-COM端子間を導通:ON

◎ALM/WNG2

ALM-COM1端子間を導通:ON／WNG-COM端子間を導通:ON

◎ALM/WNG3

ALM-COM1端子間を開放:ON／WNG-COM端子間を開放:ON

◎ALM/WNG4

ALM-COM1端子間を導通:ON／WNG-COM端子間を開放:ON

無し メニュー選択 RDY1

P716 RDY信号仕様選択 Ｒ 自手原ロ 可 RDY1／RDY2／RDY3／RDY4

制御出力信号(RDY)の出力仕様を選択します。

①：ﾊｰﾄﾞOTｱﾗｰﾑ、ｿﾌﾄOTｱﾗｰﾑ

②：検出時動作がｻｰﾎﾞﾛｯｸで、解除にリセット信号(RST)

が必要なｱﾗｰﾑ

◎RDY1

ﾓｰﾀﾄﾞﾗｲﾌﾞ時(①②を含む) ：RDY-COM1端子間を導通

ﾓｰﾀﾌﾘｰ時 ：RDY-COM1端子間を開放

◎RDY2

ﾓｰﾀﾄﾞﾗｲﾌﾞ時(①を含む)

且つ②でない時 ：RDY-COM1端子間を導通

ﾓｰﾀﾌﾘｰ時、或いは②の時 ：RDY-COM1端子間を開放

◎RDY3

ﾓｰﾀﾄﾞﾗｲﾌﾞ時(②を含む)

且つ①でない時 ：RDY-COM1端子間を導通

ﾓｰﾀﾌﾘｰ時、或いは①の時 ：RDY-COM1端子間を開放

◎RDY4

ﾓｰﾀﾄﾞﾗｲﾌﾞ時

且つ①②でない時 ：RDY-COM1端子間を導通

ﾓｰﾀﾌﾘｰ時、或いは①②の時：RDY-COM1端子間を開放

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-42 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ７ 》［入出力信号パラメータ］

無し 0 ～ 255 0
P717 出力信号 Ｒ 自・・・ 可

機能選択１ NCS-FI/FS61ﾀｲﾌﾟの出力ポート「J5-A21～A24,B21～B2

4」の各信号をOUT1～OUT8として使うかM01～M80として

使うかをﾋﾞｯﾄ単位で指定します。（０：ＯＵＴ／１：

Ｍ）《例》

①全ﾋﾞｯﾄ「ＯＵＴ」として使う場合は「00000000」

②全ﾋﾞｯﾄ「Ｍ」として使う場合は「11111111」なので

、これを10進数に変換した｢255｣を設定します。

無し メニュー選択 PN1

P719 PN信号仕様選択 Ｒ 自・・・ 可 PN1／PN2

自動モードに於ける、制御出力信号(PN)の出力仕様を選

択します。

◎PN1

PN2の出力条件は無関係（無効）。

従って、位置決め動作が完了範囲に入ると、PSTが

OFFの時でも、PNを出力します。

◎PN2

自動スタート信号(PST)がOFFの時、位置決め完了信号

(PN)の出力は必ずOFF。

従って、位置決め動作が完了範囲に入っても、PSTが

OFFの時は、PNを出力しません。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-43 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ７ 》［入出力信号パラメータ］

無し 00000 ～ 29999 13700
P720 ＳＱＢ書き込み Ｒ 自手原ロ 可

データ１ ＳＱＢのｼｰｹﾝｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑにてＮＣに書き込むデータの番号

を設定します。

本ﾊﾟﾗﾒｰﾀは、NCS-FI/FS62,63,64ﾀｲﾌﾟにて有効です。

【注意】

本ﾊﾟﾗﾒｰﾀを不用意に設定すると、装置の異常動作を招

く恐れがあります。 設定できるデータは別冊の取扱

説明書『ＳＱＢ編』に記載してありますので、それ以

外のデータ番号は設定しないで下さい。

無し 00000 ～ 29999 13702
P721 ＳＱＢ書き込み Ｒ 自手原ロ 可

データ２ 機能は〔P720〕と同じです。

無し 00000 ～ 29999 13704
P722 ＳＱＢ書き込み Ｒ 自手原ロ 可

データ３ 機能は〔P720〕と同じです。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約

※項目説明［ＳＱＢ書き込みデータ１～４：設定範囲］

× × × × ×

デバイス番号を示します。（００００～９９９９）

０：Ｄデバイスを示します。

１：Ｒデバイスを示します。

２：システム予約（お客様は使用しないで下さい。）



－ 3-44 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ７ 》［入出力信号パラメータ］

無し 00000 ～ 29999 13708
P724 ＳＱＢ読み出し Ｒ 自手原ロ 可

データ１ ＳＱＢのｼｰｹﾝｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑにてＮＣから読み出すデータの番

号を設定します。

本ﾊﾟﾗﾒｰﾀは、NCS-FI/FS62,63,64ﾀｲﾌﾟにて有効です。

【注意】

設定できるデータは別冊の取扱説明書『ＳＱＢ編』に

記載してありますので、それ以外のデータ番号は設定

しないで下さい。

無し 00000 ～ 29999 13710
P725 ＳＱＢ読み出し Ｒ 自手原ロ 可

データ２ 機能は〔P724〕と同じです。

無し 00000 ～ 29999 13712
P726 ＳＱＢ読み出し Ｒ 自手原ロ 可

データ３ 機能は〔P724〕と同じです。

無し 00000 ～ 29999 13714
P727 ＳＱＢ読み出し Ｒ 自手原ロ 可

データ４ 機能は〔P724〕と同じです。

無し 00000 ～ 29999 00064
P728 ＳＱＢ読み出し Ｒ 自手原ロ 可

データ５ 機能は〔P724〕と同じです。

無し 00000 ～ 29999 00042
P729 ＳＱＢ読み出し Ｒ 自手原ロ 可

データ６ 機能は〔P724〕と同じです。

但し、本ﾊﾟﾗﾒｰﾀは、NCS-FI/FS62ﾀｲﾌﾟでは無効です。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約

※項目説明［ＳＱＢ読み出しデータ１～６：設定範囲］

× × × × ×

デバイス番号を示します。（００００～９９９９）

０：Ｄデバイスを示します。

１：Ｒデバイスを示します。

２：システム予約（お客様は使用しないで下さい。）



－ 3-45 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ７ 》［入出力信号パラメータ］

00000
P730 メーカ専用 － ・・・・ 可

【注意】

本パラメータの設定値は必ず「０」として下さい。

00000000
P731 メーカ専用 － ・・・・ 可

【注意】

本パラメータの設定値は必ず「０」として下さい。

00000
P732 メーカ専用 － ・・・・ 可

【注意】

本パラメータの設定値は必ず「０」として下さい。

00000000
P733 メーカ専用 － ・・・・ 可

【注意】

本パラメータの設定値は必ず「０」として下さい。

sec 0.00 ～ 9.99 (10msec単位) 0.00
P734 ブレーキ出力 Ｒ 自手原ロ 可

デｲレイ時間 アラーム発生時、非常停止時、サーボオフ時及びリセッ

ト時の、モータがトルクフリー状態になってから制御出

力信号（BRK）をOFFするまでのデｲレイ時間を設定しま

す。

無し メニュー選択 ALM.OH2.N

P736 モータ過熱異常 Ｒ 自手原ロ 可 ALM.OH2.N／ALM.OH2.Y
検出有効

／無効選択 モータ過熱異常アラーム検出の有／無効を選択します。

◎ALM.OH2.N：無効

◎ALM.OH2.Y：有効

モータにサーミスタ（温度センサ）がつ

いていないとサーミスタ断線アラームに

なります。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-46 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ７ 》［入出力信号パラメータ］

無し 00000000 ～ 99999999 00000000
P737 外部入力信号 Ｒ 自手原ロ 可

入力割付け １ アドレス指定１～４(SS1～SS3,PS4)の外部入力信号を別

の入力信号に割付けます。

本割付け設定は、下記例の通り2桁が各信号の区切りに

なっていて、その2桁に入力信号割付け表に従った割付

番号を設定します。

０を設定した場合、元のアドレス指定となります。

例）

０００００００１

SS1信号→GSEL信号に割付け

SS2信号→SS2信号(割付け変更無し)

SS3信号→SS3信号(割付け変更無し)

PS4信号→PS4信号(割付け変更無し)

無し 00000000 ～ 99999999 00000000
P738 外部入力信号 Ｒ 自手原ロ 可

入力割付け ２ アドレス指定５～８(PS5～PS8)の外部入力信号を別の入

力信号に割付けます。

本割付け設定は、下記 例）の通り2桁が各信号の区切り

になっていて、その2桁に入力信号割付け表に従った割

付番号を設定します。

０を設定した場合、元のアドレス指定となります。

例）

０９０６００００

PS5信号→PS5信号(割付け変更無し)

PS6信号→PS6信号(割付け変更無し)

PS7信号→TL信号に割付け

PS8信号→PCAN信号に割付け

無し 00000000 ～ 99999999 00000000
P739 外部入力信号 Ｒ 自手原ロ 可

入力割付け ３ 速度ｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾞ１～４(OR1～4)の外部入力信号を別の入

力信号に割付けます。

本割付け設定は、下記 例）の通り2桁が各信号の区切り

になっていて、その2桁に入力信号割付け表に従った割

付番号を設定します。

０を設定した場合、元の速度ｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾞとなります。

例）

０７０８０００５

OR1信号→JOSP信号に割付け

OR2信号→OR2信号(割付け変更無し)

OR3信号→BSTP信号に割付け

OR4信号→MFIN信号に割付け

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-47 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ７ 》［入出力信号パラメータ］

入力信号割付け表

P737

P738 割付番号 記号 信号名 割付番号 記号 信号名

P739 ０１ GSEL 速度ゲイン選択 １１ D11 位相進み

０２ BRON 強制ブレーキＯＮ １２ D12 位相遅れ

０３ 予約 １３ D14 電子クラッチ

０４ EPIH 外部自動ｽﾀｰﾄ禁止 １４ D18 マスタ軸選択

０５ JOSP 寸動速度切換え １５ D21 サイクル停止

０６ TL トルク制限 １６ D22 パターン選択 １

０７ MFIN Ｍ完了 １７ D24 パターン選択 ２

０８ BSTP ブロック停止 １８ D28 パターン選択 ３

０９ PCAN プログラムキャンセル １９ 予約

１０ 予約 ２０ MSSP 内部マスタ速度選択

補足）P737,P738,P739で上記割付番号を重複して指定した場合、重複した信号をＯＲで制御

します。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-48 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ７ 》［入出力信号パラメータ］

無し 00000000 ～ 99999999 00000000
P740 外部出力信号 Ｒ 自手原ロ 可

出力割付け １ 下記 例)の外部出力信号を別の出力信号に割付けます。

本割付け設定は、下記例の通り2桁が各信号の区切りに

なっていて、その2桁に出力信号割付け表に従った割付

番号を設定します。

０を設定した場合、元の出力信号となります。

例）

０８０００７０６

WNG信号→PEND信号に割付け

SZ信号→PRDY信号に割付け

PN信号→PN信号(割付け変更無し)

PRF信号→OUT1信号に割付け

無し 00000000 ～ 99999999 00000000
P741 外部出力信号 Ｒ 自手原ロ 可

出力割付け ２ 下記 例)の外部出力信号を別の出力信号に割付けます。

本割付け設定は、下記例の通り2桁が各信号の区切りに

なっていて、その2桁に出力信号割付け表に従った割付

番号を設定します。

０を設定した場合、元の出力信号となります。

例）

００００２４１６

BRK信号→M01信号に割付け

LIM信号→MSTB信号に割付け

予備(00を設定して下さい)

予備(00を設定して下さい）)

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-49 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ７ 》［入出力信号パラメータ］

出力信号割付け表
P740

P741 割付番号 記号 信号名 割付番号 記号 信号名

０１ MMOD 手動運転モード中 ２0 M11 Ｍ出力１１

０２ HMOD 原点復帰運転モード中 ２１ M12 Ｍ出力１２

０３ AMOD 自動運転モード中 ２２ M14 Ｍ出力１４

０４ PMOD サーボロックモード中 ２３ M18 Ｍ出力１８

０５ RMOD リモート制御モード中 ２４ MSTB Ｍストローブ

０６ PEND プログラム終了 ２５ SLSA ソフトリミットＡ

０７ PRDY 自動運転レディ ２６ SLSB ソフトリミットＢ

０８ OUT1 汎用出力１ ２７ 予約

０９ OUT2 汎用出力２ ２８ 予約

１０ OUT3 汎用出力３ ２９ 予約

１１ OUT4 汎用出力４ ３０ MSZ マスタ軸速度ゼロ

１２ OUT5 汎用出力５ ３１ FCRP 電子クラッチ停止中

１３ OUT6 汎用出力６ ３２ FC 自由曲線運転実行中

１４ OUT7 汎用出力７ ３３

１５ OUT8 汎用出力８ ３４

１６ M01 Ｍ出力０１ ３５

１７ M02 Ｍ出力０２ ３６

１８ M04 Ｍ出力０４ ３７

１９ M08 Ｍ出力０８

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-50 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点ッ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ７ 》［入出力信号パラメータ］

無し メニュー選択 RST

P742 RST信号仕様選択 Ｒ 自手原ロ 可 RST／CPU RST

制御入力信号(RST)の仕様を選択します。

◎RST

RST信号ON時、アラームリセット及びサーボフリーと

なります。

◎CPU RST

RST信号ON時、CPUリセットし、電源OFFｱﾗｰﾑの解除が

可能となります。

【注意】

｢CPU RST｣を選択しRST信号をONした場合の注意点。

①NCS-FSﾀｲﾌﾟでは、｢ｴﾝｺｰﾀﾞ異常｣となります。

②NCS-FI62,63,64では、｢SQBｱﾗｰﾑ｣または

｢高速通信ｱﾗｰﾑ｣となります。

③通信を使用している場合、通信が途切れます。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／電：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-51 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点 ｯ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ８ 》［自由曲線運動パラメータ］

無し メニュー選択 ［mm］

P800 マスタ軸設定 Ｒ 自・・・ 可 ［mm］／［°］／［in］

単位選択 マスタ軸データを設定する為の基本単位を選択します。

（［mm］:ﾐﾘﾒｰﾄﾙ／［°］:角度／［in］:ｲﾝﾁ）

mm／inch メニュー選択 0.01

P801 マスタ軸指令 Ｒ 自・・・ 可 ／ ° 1／0.1／0.01／0.001

単位選択 マスタ軸データの最小設定単位を選択します。

本パラメータにより、マスタ軸データの小数点位置が決

定され、マスタ軸データ表示時に決定された位置に小数

点が表示されます。

《例》

0.01を選択した場合、マスタ軸位置が6000の時、実際

のマスタ軸位置は 6000×0.01=60.00となります。

無し 00100～ 50000 06250
P802 １サイクル Ｒ 自・・・ 要

分解能 １パターンあたりの分解能を設定します。

本パラメータにより、使用可能なパターン数が決定し

ます。

ﾏｽﾀ軸 00000001～ 99999999 00000001
設定単位

P803 マスタ軸 Ｒ 自・・・ 要

１サイクル １サイクルあたりのマスタ軸移動量を設定します。

変換移動量 設定方法は、備考を参照して下さい。

パルス 00000001～ 99999999 00000001
P804 マスタ軸 Ｒ 自・・・ 要

１サイクル １サイクルあたりのマスタ軸動作パルスを設定します。

変換パルス 設定方法は、備考を参照して下さい。

＜備 考＞

マスタ軸の指令パルスからマスタ軸位置への変換は、下記式にて行います。

マスタ軸位置＝マスタ軸入力パルス×変換係数

変換 マスタ軸１サイクル変換移動量（Ｐ８０３）

係数 マスタ軸１サイクル変換パルス（Ｐ８０４）

１サイクル変換パルスが設定範囲外となる場合や整数で設定出来ない様な場合等は、約分して

設定して下さい。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／Ｐ：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-52 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点 ｯ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ８ 》［自由曲線運動パラメータ］

ﾏｽﾀ軸 00000001～ 99999999 00000001
設定単位

P805 マスタ軸 Ｒ 自・・・ 要

１サイクル １サイクルあたりのマスタ軸移動量を設定します。

移動量 尚、P803を前記備考に従い約分した場合、P803とは異な

ります。

ﾏｽﾀ軸 0～ 65535 00000
P806 位相調整量 即 自・・・ 可 設定単位

位相調整に対する１回分の位相調整量を設定します。

尚、本データはマスタ軸設定単位にて設定します。

ﾊﾟﾙｽ/S 000000～ 250000 000000
P808 内部マスタ軸 即 自・・・ 可

速度１ 内部ﾏｽﾀ軸速度１（MSSP信号OFF時)ﾃﾞｰﾀを設定します。

注）本設定値は、「P602:ﾊﾟﾙｽ列指令倍率選択」が、

「×１」設定時の値です。

ﾊﾟﾙｽ/S 000000～ 250000 000000
P809 内部マスタ軸 即 自・・・ 可

速度２ 内部ﾏｽﾀ軸速度２（MSSP信号ON時)ﾃﾞｰﾀを設定します。

注）本設定値は、「P602:ﾊﾟﾙｽ列指令倍率選択」が、

「×１」設定時の値です。

sec 00.000～ 99.999 00.000
P810 内部マスタ軸 Ｒ 自・・・ 可

加速時間 内部ﾏｽﾀ軸速度が停止から100kppsに達する迄の加速時間

を設定します。

注）本設定値は、「P602:ﾊﾟﾙｽ列指令倍率選択」が、

「×１」設定時の値です。

sec 00.000～ 99.999 00.000
P811 内部マスタ軸 Ｒ 自・・・ 可

減速時間 内部ﾏｽﾀ軸速度が100kppsから停止に達する迄の減速時間

を設定します。

注）本設定値は、「P602:ﾊﾟﾙｽ列指令倍率選択」が、

「×１」設定時の値です。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／Ｐ：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-53 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点 ｯ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ８ 》［自由曲線運動パラメータ］

ﾊﾟﾙｽ/S 000000～ 250000 000000
P812 マスタ軸 Ｒ 自・・・ 可

速度ゼロ範囲 マスタ軸速度ゼロ(MSZ)の出力範囲を設定します。

m sec 00.0～ 99.9 01.5
P820 スレーブ軸同期 即 自・・・ 可

遅れ補償時間 マスタ軸に対するスレーブ軸の同期遅れの補償時間を設

定します。

尚、本データはマスタ指令に対する設定時間分のパルス

を補正値として補償します。

通常、以下の計算で設定します。

設定値 ＝（Ｓ字加減速増加時間(P210)/2）＋ 1.5

但し、ﾊﾟﾙｽ列通信を使用し、本装置のP608が｢RECEIVE｣

(受信)で、送信装置のP608が｢CMND.P｣の場合

設定値 ＝（Ｓ字加減速増加時間(P210)/2）

sec 0.000～ 0.100 0.020
P821 スレーブ軸同期 即 自・・・ 可

遅れ補償ﾌｨﾙﾀ 遅れ補償時間に対する応答調整の為のフィルタ時定数を

時定数 設定します。

ﾏｽﾀ軸 00000000～ 99999999 00000000
設定単位

P830 マスタ軸 Ｒ 自・・・ 可

基準位置１ 自由曲線を開始するマスタの基準位置を設定します。

（ＳＥＬ．１） 本パラメータＳＥＬ．１選択時用です。

ﾏｽﾀ軸 -99999999～ 99999999 00000000
設定単位

P831 起動時マスタ軸 Ｒ 自・・・ 可

遅延長１ 自由曲線運動開始時からマスタ軸のカウントを開始する

（ＳＥＬ．１） マスタ位置を設定します。

尚、マスタ軸の動作方向により±の設定を行います。

本パラメータは、ＳＥＬ．１選択時用です。

無し -99999999～ 99999999 00000000
P832 パターン倍率 Ｒ 自・・・ 可

分母１ パターンを拡大／縮小する倍率の分母を設定します。

（ＳＥＬ．１） 本データが０の場合、拡大／縮小は行いません。

本パラメータは、ＳＥＬ．１選択時用です。

無し 00～ 99 00
P833 パターン倍率 Ｒ 自・・・ 可

分子番号１ パターンを拡大／縮小する倍率の分子の間接データ番号

（ＳＥＬ．１） を設定します。

本パラメータは、ＳＥＬ．１選択時用です。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／Ｐ：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 3-54 －

対応運転 標準
モード 設定単位 設定範囲 出荷設定

反 対 (初期値)
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 映 原ロ 応

パラメータ 名称 自手点 ｯ レ
№ 時 動動復ク ベ

機能期 帰 ル

自手原ロ

《グループ ８ 》［自由曲線運動パラメータ］

ﾏｽﾀ軸 00000000～ 99999999 00000000
設定単位

P840 マスタ軸 Ｒ 自・・・ 可

基準位置２ ＊機能は、［P830］と同様です。

（ＳＥＬ．２） 但し、本パラメータはＳＥＬ．２選択時用です。

ﾏｽﾀ軸 -99999999～ 99999999 00000000
設定単位

P841 起動時マスタ軸 Ｒ 自・・・ 可

遅延長２ ＊機能は、［P831］と同様です。

（ＳＥＬ．２） 但し、本パラメータはＳＥＬ．２選択時用です。

無し -99999999～ 99999999 00000000
P842 パターン倍率 Ｒ 自・・・ 可

分母２ ＊機能は、［P832］と同様です。

（ＳＥＬ．２） 但し、本パラメータはＳＥＬ．２選択時用です。

無し 00～ 99 00
P843 パターン倍率 Ｒ 自・・・ 可

分子番号２ ＊機能は、［P833］と同様です。

（ＳＥＬ．２） 但し、本パラメータはＳＥＬ．２選択時用です。

ﾏｽﾀ軸 00000000～ 99999999 00000000
設定単位

P850 マスタ軸 Ｒ 自・・・ 可

基準位置３ ＊機能は、［P830］と同様です。

（ＳＥＬ．３） 但し、本パラメータはＳＥＬ．３選択時用です。

ﾏｽﾀ軸 -99999999～ 99999999 00000000
設定単位

P851 起動時マスタ軸 Ｒ 自・・・ 可

遅延長３ ＊機能は、［P831］と同様です。

（ＳＥＬ．３） 但し、本パラメータはＳＥＬ．３選択時用です。

無し -99999999～ 99999999 00000000
P852 パターン倍率 Ｒ 自・・・ 可

分母３ ＊機能は、［P832］と同様です。

（ＳＥＬ．３） 但し、本パラメータはＳＥＬ．３選択時用です。

無し 00～ 99 00
P853 パターン倍率 Ｒ 自・・・ 可

分子番号３ ＊機能は、［P833］と同様です。

（ＳＥＬ．３） 但し、本パラメータはＳＥＬ．３選択時用です。

※項目説明［反映時期］即：常時／Ｒ：リセット又は電源投入時／Ｐ：電源投入時／停：モータ停止時

※項目説明［ レベル ］要：要設定／可：初期値にて運転可／予：予約



－ 4-1 －

第４章 間接データ

４ １ 間接データ一覧－

間接データ№ 間接データ名 種別 機 能

IX00 間接データ００ 電源をＯＦＦしても、データ内容を保持して

保持 いる間接データです。

～ ～

IX49 間接データ４９ 但し、書き換え可能回数は、10000回です。

IX50 間接データ５０ 電源をＯＦＦした場合、データが保持されな

0ｸﾘｱ い、任意の間接データです。

～ ～

IX53 間接データ５３ 電源ＯＮ時、「０」となります。

NCS-FI/FS61ﾀｲﾌﾟに限り、BCD6桁＋符号ﾃﾞｰﾀ

IX54 間接データ５４ 0ｸﾘｱ が入る間接データです。 その他の機種に於

いては任意の間接データです。

IX55 間接データ５５ NCS-FI/FS61ﾀｲﾌﾟに限り、ﾃﾞｼﾞﾀﾙｽｲｯﾁﾕﾆｯﾄ(SW

0ｸﾘｱ U-500ｼﾘｰｽﾞ)の数値が入る間接データです。

～ ～

IX57 間接データ５７ その他の機種に於いては任意の間接データで

す。

IX58 間接データ５８ 電源をＯＦＦした場合、データが保持されな

0ｸﾘｱ い、任意の間接データです。

～ ～
IX60 間接データ６０ 電源ＯＮ時、「０」となります。

IX61 間接データ６１ 0ｸﾘｱ ｺﾏﾝﾄﾞの項目ﾃﾞｰﾀで間接データを1000～1999

指定した場合、間接データ番号のオフセット

番号となる間接データです。

IX62 間接データ６２ 0ｸﾘｱ アナログモニターへ電圧出力させるデータを

入れる間接データです。

ﾃﾞｰﾀ値：出力電圧の関係

-499:-10V、0:0V、499:+10V

IX63 間接データ６３ 0ｸﾘｱ アナログモニターへ電圧出力させるデータを

入れる間接データです。

ﾃﾞｰﾀ値：出力電圧の関係

-499:-10V、0:0V、499:+10V

IX64 間接データ６４ 速度指令アナログ入力値が入る間接データで

す。

-1707:-10V、1707:10V

IX65 間接データ６５ トルク指令アナログ入力値が入る間接データ

です。

-2047:-10V、2047:10V

［表４－１(a)］ 間接データ一覧 1/2
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間接データ№ 間接データ名 種別 機 能

IX66 間接データ６６ 現在位置が入る間接データです。

IX67 間接データ６７ 0ｸﾘｱ ０以外の数値が入っている場合、10msec毎に

ｶｳﾝﾄﾀﾞｳﾝする間接データです。

IX68 間接データ６８ 0ｸﾘｱ 自由曲線運動及び基準位置復帰動作時の動作

パターンを設定します。

尚、本エリアに「０」又は「マイナス」設定

時は、「パターン選択信号１～３」が有効に

なります。

IX69 間接データ６９ 0ｸﾘｱ 汎用出力信号として出力するデータが入る間

接データです。

IX70 間接データ７０ 電源をＯＦＦした場合、データが保持されな

0ｸﾘｱ い、任意の間接データです。

～ ～

IX99 間接データ９９ 電源ＯＮ時、「０」となります。

IX100 間接データ１００ 電源をＯＦＦしても、データ内容を保持して

保持 いる間接データです。

～ ～

IX999 間接データ９９９ 書き換え回数に制限はありません。

［表４－１(b)］ 間接データ一覧 2/2

［表４－１］間接データ一覧の補足説明

①間接データ６１（IX61）について

間接データ６１は、各コマンドの間接データ指定で間接データ番号が１０００～１９９９指定時に

有効となります。

この場合、「間接データ６１の内容＋(指定間接データ番号－１０００）」が実際に参照する間接デ

ータの番号となります。

例）間接データ６１の内容が「200」で間接データ指定を「IX1030」にした場合、実際に参照する

間接データは以下の通りです。

実際に参照する間接データ

＝間接データ［間接ﾃﾞｰﾀ61の内容＋(指定間接データ番号－１０００）]

＝間接データ［２００＋（１０３０－１０００）］

＝間接データ２３０（IX230）

本間接データを使用する事により、同じｼｰｹﾝｽ動作で位置決めデータまたは速度等が違う動作をする

場合、コマンド内の間接データ番号を変更せず、間接データ６１の内容変更だけで実現可能となり、

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑｽﾃｯﾌﾟの節約となります。

②種別欄の「0ｸﾘｱ」について

種別欄の「0ｸﾘｱ」のデータは、電源をＯＦＦした場合、間接データの内容は保持せずに０クリアし

ます。

電源ＯＦＦでクリアされても構わないデータや現在位置等の変化するデータの使用に適します。
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４ ２ 間接データ設定－

［１］機 能

間接データはコマンド上で、位置／速度／時間／出力／アドレス／回数／演算の各データとして、

数値データの代わりに指定する事ができます。

コマンド上で間接データを指定した場合、そのコマンドの実行時に、設定した間接データの数値内容

に従って制御します。

間接データの指定方法は、各コマンドの説明を参照して下さい。

［２］単位，設定範囲

①単位 ： 各コマンドの設定単位による。

②設定範囲： -99999999 ～ 99999999 （小数点位置は、〔P302：指令単位〕による。）

③初期値 ： 00000000

［３］表示

間接データ№

符号（／－）

ＩＸ××

□□□□□□□□□

設定値
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［４］設定方法

１）間接データ編集（IX00～IX99）の手順は、以下の通りです。

①ＩＴＥＭ番号設定

●ＩＴＥＭ番号「１００１」を設定します。

ＩＴＥＭ ●設定後にキーを押すと②に移行します。

１００１

②間接データの選択

●編集する間接データを選択します。

ＩＸ００ キーを押すと間接データ番号がアップします。

００００００．００ キーを押すと間接データ番号がダウンします。

●この時、現在設定してあるデータを表示します。

③データ入力１

●キーを押すとカーソルが現れ、入力可能な状態になります。

ＩＸ００ ●orキーを押すとカーソルの桁の数値又は符号が変化します。

００００００．００ ●キーを押すとカーソルが移動します。

●入力データをキャンセルするには、キーを同時に押します。

カーソル

④データ入力２

●上記操作により、設定するデータを入力します。

ＩＸ００

０００１２３．４５

カーソル

⑤データ記憶

●キーを押すとカーソルが消え、設定データが記憶されます。

ＩＸ００

０００１２３．４５

２）間接データ編集（IX100～IX999）の手順は、以下の通りです。

①ＩＴＥＭ番号設定

●ＩＴＥＭ番号「５５００」(IX500～IX599編集)を設定します。

ＩＴＥＭ ●設定後にキーを押すと②に移行します。

５５００

②間接データの選択

●編集する間接データを選択します。(E500は、IX500の事です)

Ｅ５００ キーを押すと間接データ番号がアップします。

００００００．００ キーを押すと間接データ番号がダウンします。

●この時、現在設定してあるデータを表示します。

③ 以後、１）間接データ編集（IX00～IX99）の手順 ③以降を参照して下さい。
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（各コマンド上での取り扱い）４ ３ 間接データ仕様－

設定項目 間接データの取扱い （例は〔P302：指令単位〕が0.1の場合）

位置決め位置 ●設定通りのデータとします。
（符号付きﾃﾞｰﾀ） 【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 -125.6 → 位置 -125.6mm

位置決め位置 ●データが＋の場合、設定通りのデータとします。
（符号無しﾃﾞｰﾀ） 【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 125.6 → 位置 125.6ﾟ

●データが－の場合、符号を無視したデータとします。
【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 -325.6 → 位置 325.6ﾟ

外部トリガ位置 ●データが＋の場合、設定通りのデータとします。
（符号無しﾃﾞｰﾀ） 【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 125.6 → 位置 125.6mm

●データが－の場合、符号を無視したデータとします。
【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 -325.6 → 位置 325.6mm

速度 ●データが＋の場合、設定通りのデータとします。
（符号無しﾃﾞｰﾀ） 【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 125.6 → 速度 125.6mm/s

●データが－の場合、符号を無視したデータとします。
【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 -325.6 → 速度 325.6mm/s

●データが０の場合、最小設定単位の速度とします。
【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 0.0 → 速度 0.1mm/s

●データが定格速度を超えた場合、定格速度とします。

回転速度 ●設定データの小数点を無視したデータとします。
（符号付きﾃﾞｰﾀ） 【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 -125.6 → 回転速度 -1256rpm

●データが定格回転速度を超えた場合、定格回転速度とします。

時間 【スピン速度コマンド、スピンタイマコマンド以外】
（符号無しﾃﾞｰﾀ ●設定データの符号を無視し、10msec単位のデータとします。

/符号付きﾃﾞｰﾀ） 【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 -125.6 → 時間 12.56sec
●データが設定範囲を超えた場合、範囲の最大値とします。

【スピン速度コマンド、スピンタイマコマンドの場合】
●データが＋の場合、10msec単位のデータとします。

【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 125.6 → 時間 12.56sec
●データが－の場合、それ以降のスピン速度とスピンタイマコマン

ドをキャンセルします。
●データが設定範囲を超えた場合、範囲の最大値とします。

汎用出力 ●設定データの小数点と符号を無視し、１０進数を２進数に変換し
（符号無しﾃﾞｰﾀ） た下位８ビットのデータとします。

【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 -52.7 → 汎用出力 1000001111(２進数)

Ｍ出力 ●設定データの小数点と符号を無視した、下位２桁のデータとしま
（符号無しﾃﾞｰﾀ） す。

【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 -162.5 → Ｍ出力 25

アドレス ●設定データの小数点を無視したデータとします。
（符号無しﾃﾞｰﾀ） 【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 1.2 → アドレス 12

●データが設定範囲を超えた場合、或いは「－」の場合、アラーム
停止します。

繰り返し回数 ●設定データの小数点と符号を無視したデータとします。
（符号無しﾃﾞｰﾀ） 【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 -1.2 → 繰り返し回数 12

●データが設定範囲を超えた場合、範囲の最大値とします。

演算データ ●設定データの小数点を無視したデータとします。
（符号付きﾃﾞｰﾀ） 【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 -1.2 → 演算データ -12

●演算結果が設定範囲を超えた場合、範囲の最大値とします。

［表４－２］ 間接データの取り扱い 1/2
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設定項目 間接データの取扱い （例は〔P302：指令単位〕が0.1の場合）

動作パターンデータ ●設定データの小数点を無視したデータとします。
（符号付きﾃﾞｰﾀ） ●「０」及び「マイナス」データ設定時、「パターン選択１～３」

信号が有効になります。
●有効範囲外のパターンを選択して自由曲線運動を行った場合、

アラームとなります。

［表４－２］ 間接データの取り扱い 2/2
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第５章 コマンド

５ １ コマンド一覧－

グル タイトル コ マ ン ド 名 称 機 能 概 要
ープ

６ ＦＣＭ 自由曲線運動 スレーブ軸がマスタ軸に同期して選択された自

[Free Curve Motion] 由曲線パターンの動作をします。
自

ＦＲＲ 自由曲線基準位置復帰 選択された自由曲線パターン上でマスタ軸基準
由

位置に対応したスレーブ位置にスレーブ軸を位
曲

[Free curve Reference Return] 置決めします。
線

ＦＭＲ 自由曲線マスタ位置復帰 選択された自由曲線パターン上で指定されたマ
運

スタ位置に対応したスレーブ位置にスレーブ軸
動

[Free curve Master Return] を位置決めします。
コ

ＰＣＬＲ 自由曲線パターンクリア 選択された自由曲線パターンデータを消去しま
マ

[free curve Pattern CLeaR] す。
ン

ＰＳＥＴ 自由曲線ポイントセット 選択された自由曲線パターンの指定されたマス
ド

タ位置に相当するポイントにスレーブ軸位置と

[free curve Point SET] 汎用出力を登録します。

ＰＯＵＴ 自由曲線出力セット 選択された自由曲線パターンの指定されたマス

タ位置に相当するポイントに汎用出力を登録し

[free curve Point OUT set] ます。

ＰＣＮＶ 自由曲線パターン変換 選択された自由曲線パターンを実行可能なデー

[free curve Pattern CoNVert] タに変換します。

［表５－１ (a)］ コマンド一覧 1/3
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グル タイトル コ マ ン ド 名 称 機 能 概 要
ープ

０ ＮＯＰ 無機能 何も行いません。

[No OPeration]
動

ＰＯＳ 位置決め 位置決め動作を行います。
作

[POSitioning]
コ

ＨＯＭＥ 原点復帰 原点復帰動作を行います。
マ

[HOME positioning]
ン

ＩＮＤＸ 割り出し位置決め 回転体に於いて移動距離の短い方向への位置決
ド

[INDeX positioning] めを行います。

１ Ｍ Ｍ出力 Ｍ出力及びＭストローブ信号を出力後、Ｍ完了

[M out] 待ちをします。
非

ＴＩＭＥ タイマー 指定時間待ちます。
動

[TIMEr]
作

ＰＥＮＤ プログラムエンド プログラムの実行を終了します。
コ

[Program END]
マ

ＣＡＬＬ ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ コール サブルーチンを指定回数繰り返します。
ン

[sub-routine CALL]
ド

ＲＥＴ ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ リターン コールされたサブルーチンの終了を示し、コー

[sub-routine RETurn] ル元に戻ります。

２ ＩＭＯＶ 転送 指定データを間接データへ転送します。

[Indirect MOVe]
演

ＡＤＤ 加算 加算演算し、演算結果を間接データへ転送しま
算

[ADDition] す。
コ

ＳＵＢ 減算 減算演算し、演算結果を間接データへ転送しま
マ

[SUBtraction] す。
ン

ＭＵＬ 乗算 乗算演算し、演算結果を間接データへ転送しま
ド

[MULtiplcation] す。

ＤＩＶ 除算 除算演算し、演算結果を間接データへ転送しま

[DIVision] す。

ＡＮＤ 論理積 論理積演算し、演算結果を間接データへ転送し

[AND] ます。

ＯＲ 論理和 論理和演算し、演算結果を間接データへ転送し

[OR] ます。

ＸＯＲ 排他的論理和 排他的論理和演算し、演算結果を間接データへ

[eXclusive OR] 転送します。

３ ＪＭＰ 無条件ジャンプ 無条件に指定アドレスへジャンプします。

[JuMP]
ジ

ＪＺ ０ジャンプ 分岐判断（間接データ）が０の場合、指定アド
ﾔ

[Jump if Zero] レスへジャンプします。
ン

ＪＮＺ ０以外ジャンプ 分岐判断（間接データ）が０以外の場合、指定
プ

[Jump if Not Zero] アドレスへジャンプします。
コ

ＪＧ １以上ジャンプ 分岐判断（間接データ）が１以上の場合、指定
マ

[Jump if Greater than zero] アドレスへジャンプします。
ン

ＪＬ －１以下ジャンプ 分岐判断（間接データ）が－１以下の場合、指
ド

[Jump if Less than zero] 定アドレスへジャンプします。

［表５－１ (b)］ コマンド一覧 2/3
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グル タイトル コ マ ン ド 名 称 機 能 概 要
ープ

５ ＳＰＮＳ スピン速度 指定の加減速時間で指定回転速度にします。

[SPiN Speed]
連

ＳＰＮＴ スピンタイマ スピン速度で到達した回転状態を指定時間保持
続

[SPiN Timer] します。
動

ＳＰＮＰ スピン位置決め スピン速度での回転状態から、指定の時間で指
作

[SPiN POSitioning] 定の位置へ位置決めします。
コ

ＳＰＯＳ 位置決め 機能は［ＰＯＳ］コマンドと同一で、動作完了
マ

[Sequential POSitioning] 後もプログラムは継続します。
ン

ＣＯＮＴ 簡易連続位置決め 本ｺﾏﾝﾄﾞが連続時は、停止せずに連続動作を行
ド

[CONTinue POSitioning] い、最終又は単独時、SPOSと同一となります。

ＲＥＰＴ 繰り返し位置決め 指定の位置決め動作を指定回数繰り返します。

[REPeaT POSitioning]

ＳＨＯＭ 原点復帰 機能は［ＨＯＭＥ］コマンドと同一で、動作完

[Sequential HOME positioning] 了後もプログラムは継続します。

ＳＩＮＤ 割り出し位置決め 機能は［ＩＮＤＸ］コマンドと同一で、動作完

[Sequential INDeX positioning] 了後もプログラムは継続します。

［表５－１ (c)］ コマンド一覧 3/3
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５ ２ コマンド設定－

［１］共通設定項目

① 加減速時間選択

加速時間と減速時間の設定はパラメータで行い、下表の組み合わせから選択して下さい。

加減速時間選択 加減速時間設定（パラメータ）

加速時間は、〔P211：加速時間１〕による。
ＳＥＬ．１

減速時間は、〔P214：減速時間１〕による。

加速時間は、〔P212：加速時間２〕による。
ＳＥＬ．２

減速時間は、〔P215：減速時間２〕による。

加速時間は、〔P213：加速時間３〕による。
ＳＥＬ．３

減速時間は、〔P216：減速時間３〕による。

［表５－２］ 加減速時間の組み合わせ

② 汎用出力

表示例 ＯＵＴ

１０１０１０１０

OUT1に対応

OUT2に対応

OUT3に対応

OUT4に対応

1:ON，0:OFFを出力します。

OUT5に対応

OUT6に対応

OUT7に対応

OUT8に対応

③ Ｍ出力

表示例 Ｍ

９５

M01,M02,M04,M08に対応

BCDｺｰﾄﾞで出力します。

M10,M20,M40,M80に対応
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［２］自由曲線コマンド設定項目

① 動作パラメータ選択

自由曲線運動コマンドグループ実行時の動作パラメータの選択は、下表となります。

動作ﾊﾟﾗﾒｰﾀ選択 動作パラメータ設定（パラメータ）

マスタ基準位置は、〔P830：マスタ基準位置１〕による。

起動時マスタ軸遅延長は、〔P831：起動時マスタ軸遅延長１〕による。

パターン倍率分母は、〔P832：パターン倍率分母１〕による。
ＳＥＬ．１

パターン倍率分子番号は、〔P833：パターン倍率分子番号１〕による。

加速時間は、〔P211：加速時間１〕による。

減速時間は、〔P214：減速時間１〕による。

マスタ基準位置は、〔P840：マスタ基準位置２〕による。

起動時マスタ軸遅延長は、〔P841：起動時マスタ軸遅延長２〕による。

パターン倍率分母は、〔P842：パターン倍率分母２〕による。
ＳＥＬ．２

パターン倍率分子番号は、〔P843：パターン倍率分子番号２〕による。

加速時間は、〔P212：加速時間２〕による。

減速時間は、〔P215：減速時間２〕による。

マスタ基準位置は、〔P850：マスタ基準位置３〕による。

起動時マスタ軸遅延長は、〔P851：起動時マスタ軸遅延長３〕による。

パターン倍率分母は、〔P852：パターン倍率分母３〕による。
ＳＥＬ．３

パターン倍率分子番号は、〔P853：パターン倍率分子番号３〕による。

加速時間は、〔P213：加速時間３〕による。

減速時間は、〔P216：減速時間３〕による。

［表５－３］ 自由曲線運動動作パラメータの組み合わせ
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［３］設定方法

コマンド編集の手順は、以下の通りです。

①ＩＴＥＭ番号設定

●ＩＴＥＭ番号「１００２」を設定します。

ＩＴＥＭ ●設定後にキーを押すと②に移行します。

１００２

②編集アドレスの入力１

●キーを押すとカーソルが現れ、入力可能な状態になります。

ＡＤＤＲ ●orキーを押すとカーソルの桁の数値が変化します。

０００ ●キーを押すとカーソルが移動します。

●入力データをキャンセルするには、キーを同時に押します。

カーソル

③編集アドレスの入力２

●上記操作により、編集するアドレスを入力します。

ＡＤＤＲ

１２５

カーソル

④編集アドレスの決定

●キーを押すとカーソルが消え、編集するアドレスが決定します。

ＡＤＤＲ ●決定後にキーを押すと⑤に移行します。

１２５

⑤編集コマンドの選択

●キーを押すとカーソルが現れ、選択可能な状態になります。

ＣＭＤ０ ●キーを押してコマンドグループを選択します。

ＮＯＰ ●orキーを押して編集するコマンドを選択します。

カーソル

⑥編集コマンドの決定

●キーを押すとカーソルが消え、編集するコマンドが決定します。

ＣＭＤ５ ●決定後にorキーを押すと⑦に移行します。

ＳＰＯＳ

⑦選択したコマンドの各設定項目の編集

→次ページ以降のコマンド仕様を参照して下さい。

各設定項目の編集（数値入力またはメニュー選択）手順は、パラメータ編集と同様です。
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５ ３ コマンド仕様－

設 定 デ ー タ

タイトル コ マ ン ド Ｂ デ ー タ 設定単位 設定範囲（直接データ）

（間接データ）

機 能名 称 Ｓ

《グループ ６ 》［自由曲線運動コマンド］

ＦＣＭ 自由曲線運動 有 ＴＲＧ 無し 00000000～99999999

IX0000～IX1999

[同期開始位置調整選択] (0:無効、0以外:有効)
①

[Free Curve ＰＳＥＬ 無し SEL.1／SEL.2／SEL.3

Motion] ［動作パラメータ選択］

・「ﾊﾟﾀｰﾝ選択」及び「PSEL」により指定されたﾊﾟﾀｰﾝ及びﾊﾟﾗﾒｰﾀ

にて自由曲線運動を実行します。

・動作の終了は、「ｻｲｸﾙ終了信号」ＯＮにて行います。

・ＴＲＧ[同期開始位置調整選択]を有効にするとＴＲＧ信号入力

位置を基準にした高精度な動作開始が行います。

ＦＲＲ 自由曲線 有 Ｆ mm,°,in -0000001～9999999

基準位置復帰 ［位置決め速度］ /sec IX0000～IX1999
①

[Free curve Ref- ＰＳＥＬ 無し SEL.1／SEL.2／SEL.3

erence Return] ［動作パラメータ選択］

・「ﾊﾟﾀｰﾝ選択」及び「PSEL」により指定されたﾊﾟﾗﾒｰﾀの基準位

置へ位置決めを行います。

・Ｆ［位置決め速度］に０設定時は動作せずその場を基準位置と

します。

・Ｆ［位置決め速度］に－１設定時は動作せずその場をマスタ位

置に対応したスレーブ位置とします。

(この時、スレーブ位置の現在位置は書き換わらず、自由曲線

運動上で使用するスレーブ位置だけ書き換わります。）

ＦＭＲ 自由曲線 有 ＭＰＯＳ mm/°/in 00000000～99999999

マスタ位置復帰 ［マスタ軸位置］ IX0000～IX1999
①

[Free curve Mas- Ｆ mm,°,in -0000001～9999999

ter Return] ［位置決め速度］ /sec IX0000～IX1999

ＰＳＥＬ 無し SEL.1／SEL.2／SEL.3

［動作パラメータ選択］

・「ﾏｽﾀ軸の位置」，「ﾊﾟﾀｰﾝ選択」及び「PSEL」により指定され

たﾊﾟﾀｰﾝの対応するｽﾚｰﾌﾞ軸位置を算出して位置決めを行いま

す。

・Ｆ［位置決め速度］に０設定時は動作せずその場をマスタ位置

に対応したスレーブ位置とします。

(この時、スレーブ位置の現在位置は書き換わります。)

・Ｆ［位置決め速度］に－１設定時は動作せずその場をマスタ位

置に対応したスレーブ位置とします。

(この時、スレーブ位置の現在位置は書き換わらず、自由曲線

運動上で使用するスレーブ位置だけ書き換わります。）
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設 定 デ ー タ

タイトル コ マ ン ド Ｂ デ ー タ 設定単位 設定範囲（直接データ）

（間接データ）

機 能名 称 Ｓ

《グループ ６ 》［自由曲線運動コマンド］

ＰＣＬＲ 自由曲線 有 ＰＡＴＮ 無し 000～500

パターンクリア ［パターン選択］ IX0000～IX1999
①

[free curve ・選択されたパターンの自由曲線データを消去します。

Pattern CLeaR] (消去とは、全データをデータ無効にしデータを０とします。)

・パターンに０設定時は、全パターンの消去を実施します。

ＰＳＥＴ 自由曲線 有 ＭＰＯＳ mm/°/in 00000000～99999999

ポイントセット ［マスタ軸位置］ IX0000～IX1999
①

[free curve ＰＯＳ mm/°/in -99999999～99999999

Point SET] ［スレーブ軸位置］ IX0000～IX1999

ＯＵＴ ２進数 00000000～11111111

［汎用出力］ IX0000～IX1999

ＰＡＴＮ 無し 000～500

[パターン選択] IX0000～IX1999

・選択されたパターンの指定したマスタ位置に相当するポイント

にスレーブ位置と汎用出力を登録します。

・マスタ位置をポイントへ変換する場合、端数は切り捨てされま

す。

ＰＯＵＴ 自由曲線 有 ＭＰＯＳ mm/°/in 00000000～99999999

出力セット ［マスタ軸位置］ IX0000～IX1999
①

[free curve ＯＵＴ ２進数 00000000～11111111

Point OUT set] ［汎用出力］ IX0000～IX1999

ＰＡＴＮ 無し 000～500

[パターン選択] IX0000～IX1999

・選択されたパターンの指定したマスタ位置に相当するポイント

に汎用出力を登録します。

・マスタ位置をポイントへ変換する場合、端数は切り捨てされま

す。

ＰＣＮＶ 自由曲線 ＰＡＴＮ 無し 000～500

パターン変換 [パターン選択] IX0000～IX1999

[free curve ・選択されたパターンの自由曲線データを実行可能なデータへ変

Pattern CoNVert] 換します。

・パターンに０設定時は、全パターンの変換を実施します。
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設 定 デ ー タ

タイトル コ マ ン ド Ｂ デ ー タ 設定単位 設定範囲（直接データ）

（間接データ）

機 能名 称 Ｓ

《グループ ０ 》［動作コマンド］

ＮＯＰ 無機能 無 無し 無し 無し

[No OPeration] ① ・何も行いません。

ＰＯＳ 位置決め 無 ＰＯＳ mm/°/in -99999999～99999999

［位置決め位置・方向］ IX0000～IX1999
[POSitioning] ②

Ａ／Ｉ 無し ABSOLUTE／INCREMENT

［絶対位置／相対位置］

Ｆ mm,°,in 0000000～9999999

［位置決め速度］ /sec IX0000～IX1999

ＵＰＤＮ 無し SEL.1／SEL.2／SEL.3

［加減速時間］

ＴＲＧ mm/°/in 00000000～99999999

［外部トリガ位置］ IX0000～IX1999

ＯＵＴ ２進数 00000000～11111111

［汎用出力］ IX0000～IX1999

・位置決め動作を行います。

・外部トリガ位置決めが可能です。

尚、外部トリガ位置はＴＲＧ信号入力時からの移動量を設定し

ます。

・動作開始時に汎用出力が可能です。

・動作完了後にプログラムを終了します。

ＨＯＭＥ 原点復帰 無 ＴＹＰＥ 無し STD.HOME／LS LESS／

［原点復帰方式］ STOP HOME／OT HOME
[HOME ②

positioning] ＤＩＲ 無し FORWARD／REVERSE

［動作方向］

ＯＵＴ ２進数 00000000～11111111

［汎用出力］ IX0000～IX1999

・原点復帰動作を行います。

・原点復帰方式及び方向の設定が可能です。

・コマンド設定データ以外は、原点復帰関連パラメータに従いま

す。

・動作開始時に汎用出力が可能です。

・動作完了後にプログラムを終了します。
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設 定 デ ータ

タイトル コ マ ン Ｂ デ ー タ 設定単位 設定範囲（直接データ）

ド （間接データ）

機 能Ｓ

名 称

《グループ ０ 》［動作コマンド］

ＩＮＤＸ 割り出し位置決め 無 ＰＯＳ mm/°/in 00000000～99999999

［位置決め位置・方向］ IX0000～IX1999
[INDeX ②

Ｆ mm,°,in 0000000～9999999

positioning] ［位置決め速度］ /sec IX0000～IX1999

ＵＰＤＮ 無し SEL.1／SEL.2／SEL.3

［加減速時間］

ＯＵＴ ２進数 00000000～11111111

［汎用出力］ IX0000～IX1999

・回転体に於いて移動距離の短い方向への位置決め動作を行いま

す。

・動作開始時に汎用出力が可能です。

・動作完了後にプログラムを終了します。
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設 定 デ ー タ

タイトル コ マ ン ド Ｂ デ ー タ 設定単位 設定範囲（直接データ）

（間接データ）

機 能名 称 Ｓ

《グループ １ 》［非動作コマンド］

Ｍ Ｍ出力 有 Ｍ 無し 00～99

［Ｍ出力］ IX0000～IX1999
[M out] ①

・Ｍ出力及びＭストローブ信号を出力後、Ｍ完了待ちをします。

・一度出力されたＭ出力は、次のＭ出力が有効な設定状態のコマ

ンドを実行するまでは、データを保持します。

・Ｍ完了を入力した状態で本コマンドを実行した場合、Ｍ完了信

号の入力がＯＦＦするまでＭストローブを出力しません。

ＴＩＭＥ タイマー 有 ＴＩＭＥ 0.01sec 000000.00～999999.99

［タイマー時間］ IX0000～IX1999
[TIMEr] ①

ＯＵＴ ２進数 00000000～11111111

［汎用出力］ IX0000～IX1999

・指定時間待ちます。

・開始時に汎用出力が可能です。

ＰＥＮＤ プログラムエンド 無 無し 無し 無し

[Program END] ② ・プログラムの実行を終了ます。

・本コマンドの完了に伴い、プログラム終了信号（PEND）及び

自動運転レデｲ信号（PRDY）を出力します。

・汎用出力及びＭ出力は保持されます。

ＣＡＬＬ ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ コール 有 ＣＡＤＲ 無し 000～279

［コール先アドレス］ IX0000～IX1999
[sub-routine ④

ＲＥＰＴ 無し 00000～65535

CALL] ［繰り返し回数］ IX0000～IX1999

・ＣＡＤＲで指定されたサブルーチンをＲＥＰＴ回数繰り返しま

す。

・ネステｲング（リターンせずに本コマンドを実行出来る回数）

は、８回まで可能です。

・繰り返し回数が「０」の場合、本コマンドを無視し、次アドレ

スのコマンドを実行します。

ＲＥＴ ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝ リターン 有 無し 無し 無し

[sub-routine ① ・コールされたサブルーチンを終了し、コール元に戻ります。

・サブルーチンを指定回数実行した場合、コール元の次アドレス

RETurn] に実行アドレスを変えます。
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設 定 デ ー タ

タイトル コ マ ン ド Ｂ デ ー タ 設定単位 設定範囲（直接データ）

（間接データ）

機 能名 称 Ｓ

《グループ ２ 》［演算コマンド］

ＩＭＯＶ 転送 無 ＤＳＴ 無し

［転送先］ IX0000～IX1999
[Indirect MOVe] ①

ＳＯＣ 無し -99999999～99999999

［転送元データ］ IX0000～IX1999

・指定データを間接データへ転送します。

演算式：

ＤＳＴ（間接） ← ＳＯＣ

ＡＤＤ 加算 無 ＤＳＴ 無し

［加算結果転送先］ IX0000～IX1999
[ADDition] ①

ＳＯＣ１ 無し -99999999～99999999

［加算要素１］ IX0000～IX1999

ＳＯＣ２ 無し -99999999～99999999

［加算要素２］ IX0000～IX1999

・加算演算し、演算結果を間接データへ転送します。

・間接データの場合、小数点は無視し整数値として演算します。

（例：１．２５の場合、１２５として演算します。）

・演算結果は、±99999999にてｸﾗﾝﾌﾟされます。

演算式：

ＤＳＴ（間接） ← ＳＯＣ１ ＋ ＳＯＣ２

ＳＵＢ 減算 無 ＤＳＴ 無し

［演算結果転送先］ IX0000～IX1999
[SUBtraction] ①

ＳＯＣ１ 無し -99999999～99999999

［減算要素１］ IX0000～IX1999

ＳＯＣ２ 無し -99999999～99999999

［減算要素２］ IX0000～IX1999

・減算演算し、演算結果を間接データへ転送します。

・間接データの場合、小数点は無視し整数値として演算します。

（例：１．２５の場合、１２５として演算します。）

・演算結果は、±99999999にてｸﾗﾝﾌﾟされます。

演算式：

ＤＳＴ（間接） ← ＳＯＣ１ － ＳＯＣ２
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設 定 デ ー タ

タイトル コ マ ン ド Ｂ デ ー タ 設定単位 設定範囲（直接データ）

（間接データ）

機 能名 称 Ｓ

《グループ ２ 》［演算コマンド］

ＭＵＬ 乗算 無 ＤＳＴ 無し

［演算結果転送先］ IX0000～IX1999
[MULtiplcation] ①

ＳＯＣ１ 無し -99999999～99999999

［乗算要素１］ IX0000～IX1999

ＳＯＣ２ 無し -99999999～99999999

［乗算要素２］ IX0000～IX1999

・乗算演算し、演算結果を間接データへ転送します。

・間接データの場合、小数点は無視し整数値として演算します。

（例：１．２５の場合、１２５として演算します。）

・演算結果は、±99999999にてｸﾗﾝﾌﾟされます。

演算式：

ＤＳＴ（間接） ← ＳＯＣ１ × ＳＯＣ２

ＤＩＶ 除算 無 ＤＳＴ１ 無し

［除算剰余転送先］ IX0000～IX1999
[DIVision] ①

ＤＳＴ２ 無し

［除算商転送先］ IX0000～IX1999

ＳＯＣ１ 無し -99999999～99999999

［被除数］ IX0000～IX1999

ＳＯＣ２ 無し -99999999～99999999

［除数］ IX0000～IX1999

・除算演算し、演算結果を間接データへ転送します。

・間接データの場合、小数点は無視し整数値として演算します。

（例：１．２５の場合、１２５として演算します。）

演算式：

ＤＳＴ２（間接） ← ＳＯＣ１ ÷ ＳＯＣ２

ＤＳＴ１（間接） ← 余り

ＡＮＤ 論理積 無 ＤＳＴ 無し

［演算結果転送先］ IX0000～IX1999
[AND] ①

ＳＯＣ１ 無し -99999999～99999999

［論理積要素１］ IX0000～IX1999

ＳＯＣ２ 無し -99999999～99999999

［論理積要素２］ IX0000～IX1999

・論理積演算し、演算結果を間接データへ転送します。

・間接データの場合、小数点は無視し整数値として演算します。

（例：１．２５の場合、１２５として演算します。）

演算式：

ＤＳＴ（間接） ← ＳＯＣ１ ＡＮＤ ＳＯＣ２
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設 定 デ ー タ

タイトル コ マ ン ド Ｂ デ ー タ 設定単位 設定範囲（直接データ）

（間接データ）

機 能名 称 Ｓ

《グループ ２ 》［演算コマンド］

ＯＲ 論理和 無 ＤＳＴ 無し

［演算結果転送先］ IX0000～IX1999
[OR] ①

ＳＯＣ１ 無し -99999999～99999999

［論理和要素１］ IX0000～IX1999

ＳＯＣ２ 無し -99999999～99999999

［論理和要素２］ IX0000～IX1999

・論理和演算し、演算結果を間接データへ転送します。

・間接データの場合、小数点は無視し整数値として演算します。

（例：１．２５の場合、１２５として演算します。）

演算式：

ＤＳＴ（間接） ← ＳＯＣ１ ＯＲ ＳＯＣ２

ＸＯＲ 排他的論理和 無 ＤＳＴ 無し

［演算結果転送先］ IX0000～IX1999
[eXclusive OR] ①

ＳＯＣ１ 無し -99999999～99999999

［排他的論理和要素１］ IX0000～IX1999

ＳＯＣ２ 無し -99999999～99999999

［排他的論理和要素２］ IX0000～IX1999

・排他的論理和演算し、演算結果を間接データへ転送します。

・間接データの場合、小数点は無視し整数値として演算します。

（例：１．２５の場合、１２５として演算します。）

演算式：

ＤＳＴ（間接） ← ＳＯＣ１ ＸＯＲ ＳＯＣ２
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設 定 デ ー タ

タイトル コ マ ン ド Ｂ デ ー タ 設定単位 設定範囲（直接データ）

（間接データ）

機 能名 称 Ｓ

《グループ ３ 》［ジャンプコマンド］

ＪＭＰ 無条件ジャンプ 有 ＪＡＤＲ 無し 000～279

［ｼﾞｬﾝﾌﾟ先アドレス］ IX0000～IX1999
[JuMP] ①

・無条件に指定アドレスへジャンプします。

ＪＺ ０ジャンプ 有 ＪＡＤＲ 無し 000～279

［ｼﾞｬﾝﾌﾟ先アドレス］ IX0000～IX1999
[Jump if Zero] ①

ＳＯＣ 無し

［分岐条件判断データ］ IX0000～IX1999

・分岐判断が０の場合指定アドレスへジャンプします。

ＪＮＺ ０以外ジャンプ 有 ＪＡＤＲ 無し 000～279

［ｼﾞｬﾝﾌﾟ先アドレス］ IX0000～IX1999
[Jump if ①

ＳＯＣ 無し

Not Zero] ［分岐条件判断データ］ IX0000～IX1999

・分岐判断が０以外の場合指定アドレスへジャンプします。

ＪＧ １以上ジャンプ 有 ＪＡＤＲ 無し 000～279

［ｼﾞｬﾝﾌﾟ先アドレス］ IX0000～IX1999
[Jump if Greater ①

ＳＯＣ 無し

than zero] ［分岐条件判断データ］ IX0000～IX1999

・分岐判断が１以上の場合指定アドレスへジャンプします。

ＪＬ －１以下ジャンプ 有 ＪＡＤＲ 無し 000～279

［ｼﾞｬﾝﾌﾟ先アドレス］ IX0000～IX1999
[Jump if Less ①

ＳＯＣ 無し

than zero] ［分岐条件判断データ］ IX0000～IX1999

・分岐判断が－１以下の場合指定アドレスへジャンプします。
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設 定 デ ー タ

タイトル コ マ ン ド Ｂ デ ー タ 設定単位 設定範囲（直接データ）

（間接データ）

機 能名 称 Ｓ

《グループ ５ 》［連続動作コマンド］

ＳＰＮＳ スピン速度 無 ＲＰＭ rpm -9999～9999

［回転速度］ IX0000～IX1999
[SPiN Speed] ①

ＴＩＭＥ 0.01sec 000.00～655.35

［加減速時間］ IX0000～IX1999

Ｍ 無し 00～99

［Ｍ出力］ IX0000～IX1999

・指定の加減速時間で指定の回転速度にします。

但し、加減速時間の設定が下記規定の上限値を超える場合は、

上限値で加減速を行い、超過時間は到達した速度で一定回転を

保ちます。

規定：

０rpmから定格速度までの加速時間上限値：300.00秒

定格速度から０rpmまでの減速時間上限値：300.00秒

・動作開始時にＭ出力しＭ完了待ちが可能です。

・本コマンド実行中に一旦停止（HLD）を入力した場合、［P214:

減速時間１］の設定に従って減速停止し、再起動にてＭストロ

ーブ信号の出力をＯＦＦします。

・加減速時間の指定が負ﾃﾞｰﾀ(間接ﾃﾞｰﾀ指定のみ)の場合、以降の

スピン速度とスピンタイマコマンドをキャンセルします。

ＳＰＮＴ スピンタイマ 無 ＴＩＭＥ 0.01sec 000000.00～999999.99

［保持時間］ IX0000～IX1999
[SPiN Timer] ①

Ｍ 無し 00～99

［Ｍ出力］ IX0000～IX1999

・スピン速度での回転状態を指定時間保持します。

・動作開始時にＭ出力し、Ｍ完了待ちが可能です。

・本コマンド実行中に一旦停止（HLD）を入力した場合、［P214:

減速時間１］の設定に従って減速停止し、再起動にてＭストロ

ーブ信号の出力をＯＦＦします。

・加減速時間の指定が負ﾃﾞｰﾀ(間接ﾃﾞｰﾀ指定のみ)の場合、以降の

スピン速度とスピンタイマコマンドをキャンセルします。

ＳＰＮＰ スピン位置決め 有 ＰＯＳ mm/°/in 00000000～99999999

［位置決め位置］ IX0000～IX1999
[SPiN ①

ＤＯＷＮ 無し SEL.1／SEL.2／SEL.3

Positioning] ［減速時間選択］

Ｍ 無し 00～99

［Ｍ出力］ IX0000～IX1999

・スピン速度での回転状態から、指定の時間で指定の位置へ位置

決めします。

・動作開始時にＭ出力し、Ｍ完了待ちが可能です。

・本コマンド実行中に一旦停止（HLD）を入力した場合、ＤＯＷ

Ｎの設定に従って減速停止します。
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設 定 デ ー タ

タイトル コ マ ン ド Ｂ デ ー タ 設定単位 設定範囲（直接データ）

（間接データ）

機 能名 称 Ｓ

《グループ ５ 》［連続動作コマンド］

ＳＰＯＳ 位置決め 有 ＰＯＳ mm/°/in -99999999～99999999

［位置決め位置・方向］ IX0000～IX1999
[Sequential ①

Ａ／Ｉ 無し ABSOLUTE／INCREMENT

POSitioning] ［絶対位置／相対位置］

Ｆ mm,°,in 0000000～9999999

［位置決め速度］ /sec IX0000～IX1999

ＵＰＤＮ 無し SEL.1／SEL.2／SEL.3

［加減速時間］

ＴＲＧ mm/°/in 00000000～99999999

［外部トリガ位置］ IX0000～IX1999

ＯＵＴ ２進数 00000000～11111111

［汎用出力］ IX0000～IX1999

・動作はＰＯＳ（位置決め ）コマンドと同等です。

但し、動作完了後、次アドレスを実行します。

ＣＯＮＴ 簡易連続位置決め 有 ＰＯＳ mm/°/in -99999999～99999999

［位置決め位置・方向］ IX0000～IX1999
[CONTinue ②

Ａ／Ｉ 無し ABSOLUTE／INCREMENT

positioning] ［絶対位置／相対位置］

Ｆ mm,°,in 0000000～9999999

［位置決め速度］ /sec IX0000～IX1999

ＵＰＤＮ 無し SEL.1／SEL.2／SEL.3

［加減速時間］

ＴＲＧ mm/°/in 00000000～99999999

［外部トリガ位置］ IX0000～IX1999

ＯＵＴ ２進数 00000000～11111111

［汎用出力］ IX0000～IX1999

・本コマンドが連続で且つ同一方向動作時は、停止せずに連続し

た位置決め動作を行います。

・単独時はSPOSと同様です。

・外部トリガ位置決めが可能です。

尚、外部トリガ位置はＴＲＧ信号入力時からの移動量を設定し

ます。

・動作開始時に汎用出力が可能です。

・連続動作中の加減速時間及び外部トリガ位置決めは、連続開始

ブロックの‘ＵＰＤＮ’及び‘ＴＲＧ’に従います。
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設 定 デ ー タ

タイトル コ マ ン ド Ｂ デ ー タ 設定単位 設定範囲（直接データ）

（間接データ）

機 能名 称 Ｓ

《グループ ５ 》［連続動作コマンド］

ＲＥＰＴ 繰り返し位置決め 有 ＰＯＳ mm/°/in -99999999～99999999

［位置決め位置・方向］ IX0000～IX1999
[REPeaT ③

Ａ／Ｉ 無し ABSOLUTE／INCREMENT

positioning] ［絶対位置／相対位置］

Ｆ mm,°,in 0000000～9999999

［位置決め速度］ /sec IX0000～IX1999

ＵＰＤＮ 無し SEL.1／SEL.2／SEL.3

［加減速時間］

ＴＲＧ mm/°/in 00000000～99999999

［外部トリガ位置］ IX0000～IX1999

Ｍ 無し 00～99

［Ｍ出力］ IX0000～IX1999

ＲＥＰＴ 無し 00000～65535

［繰り返し回数］ IX0000～IX1999

・指定の位置決め動作を指定回数繰り返します。

・外部トリガ位置決めが可能です。

尚、外部トリガ位置はＴＲＧ信号入力時からの移動量を設定し

ます。

・動作開始時にＭ出力し、Ｍ完了待ちが可能です

・繰り返し回数が「０」の場合、繰り返し位置決めは行いま

せん。

ＳＨＯＭ 原点復帰 有 ＴＹＰＥ 無し STD.HOME／LS LESS／

［原点復帰方式］ STOP HOME／OT HOME
[Sequential HOMe ①

positioning] ＤＩＲ 無し FORWARD／REVERSE

［動作方向］

ＯＵＴ ２進数 00000000～11111111

［汎用出力］ IX0000～IX1999

・動作はＨＯＭＥ（原点復帰 ）コマンドと同等です。

但し、動作完了後、次アドレスを実行します。

ＳＩＮＤ 割り出し位置決め 有 ＰＯＳ mm/°/in 00000000～99999999

［位置決め位置・方向］ IX0000～IX1999
[Sequential IND- ①

Ｆ mm,°,in 0000000～9999999

ex positioning] ［位置決め速度］ /sec IX0000～IX1999

ＵＰＤＮ 無し SEL.1／SEL.2／SEL.3

［加減速時間］

ＯＵＴ ２進数 00000000～11111111

［汎用出力］ IX0000～IX1999

・動作はＩＮＤＸ（割り出し位置決め ）コマンドと同等です。

但し、動作完了後にプログラムを終了します。
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コマンド仕様の補足説明

ＢＳ欄は、各コマンドに於けるブロック停止機能の区分を示します。

（ブロック停止機能とは自動運転中、ブロック停止信号(BSTP)でコマンドの区切りで停止する機能で

す。）

「無①」は、ブロック停止信号を無視して次アドレスのコマンドを実行します。

「無②」は、ブロック停止信号を無視してプログラムの終了まで実行します。

「有①」は、コマンドが完了した時、再起動待ち状態になります。

再起動にて、次アドレスのコマンドを実行します。

「有②」は、連続動作が完了しモータ停止した時、再起動待ち状態になります。

再起動にて、ブロック停止が完了した次アドレスのコマンドを実行します。

「有③」は、繰り返し位置決め動作が全て完了した時、再起動待ち状態になります。

再起動にて、次アドレスのコマンドを実行します。

「有④」は、指定アドレスをコールした後、再起動待ち状態になります。

再起動にて、指定アドレスのコマンドを実行し、本コマンドを継続・再開します。

コマンド共通の注意事項

注１）プログラム運転は、「ＰＯＳ」／「ＨＯＭＥ」／「ＩＮＤＸ」／「ＰＥＮＤ」何れかのコマンド

で終了させます。

注２）汎用出力およびＭ出力は、以下の通りコントローラのタイプ毎に使用範囲が異なります。

ローカル制御出力 シリアル通信 シーケンス制御 ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御

ｺﾝﾄﾛｰﾗﾀｲﾌﾟ （ｺﾈｸﾀ：J5） （ｺﾈｸﾀ：J1） （補助ﾘﾚｰ Ｍ） （出力ﾘﾚｰ Ｘ）

NCS-FI/FS60 不可 可② 不可 不可

NCS-FI/FS61 可①※１ 可② 不可 不可

NCS-FI/FS62 不可 可② 不可 可②※２

NCS-FI/FS63 不可 可② 可②※２ 不可

NCS-FI/FS64 不可 可② 可②※２ 不可

可①：汎用出力或いはＭ出力の何れかを外部に出力可能

可②：汎用出力およびＭ出力の全てがリモート出力可能

不可：汎用出力およびＭ出力の出力が不可能

※１：ローカル制御出力はパラメータ〔P717：出力信号機能選択１〕の設定により、ＯＵＴ又は

Ｍの何れかが出力できない場合があります。

詳細は、「３－３ パラメータ仕様」を参照して下さい。

※２：シーケンスプログラムにより、外部に出力可能。

注３）本取扱説明書に記載の事項より詳細な仕様が必要な場合は、別冊の取扱説明書『コマンド編』

を参照してください。
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５ ４ 自由曲線運動コマンド詳細－

５－４－１ 【ＦＣＭ】 自由曲線運動

『機 能』

●本コマンドは以下の機能を持つ自由曲線運動制御を行います。

（本コマンド完了後、次アドレスのコマンドを実行します。）

①本コマンドの実行により、指定されたパターンによる自由曲線運動を実行します。

②マスタ軸の指定は、マスタ軸選択信号(D18)により、内部マスタ軸（内部マスタ軸速度は、

パラメータＰ８０８：内部マスタ軸速度１，Ｐ８０９：内部マスタ軸速度２，Ｐ８１０

内部マスタ軸加速時間，Ｐ８１１：内部マスタ軸減速時間により自動生成します。）又は、

外部マスタ軸からの入力を選択出来ます。

③′ＴＲＧ′に有効データ（０又は無効以外）が設定されていると、本コマンド実行時に同期

開始調整機能が有効となります。

同期開始調整機能は、コマンド実行後ＴＲＧ信号が入力されるまでスレーブ軸の動作開始を

待つ機能です。

マスタ軸パルス列信号使用した場合、TRG信号入力時のﾏｽﾀ軸ﾊﾟﾙｽズレは0.2ms間の動作量以下

の高精度な動作開始を行います。

パルス列通信使用した場合、TRG信号入力時のﾏｽﾀ軸ﾊﾟﾙｽズレは1.5ms間の動作量となります。

④本コマンドが起動され、実際の自由曲線運動制御が始まる（③が有効時は、同期開始調整

後）と自由曲線実行中信号(FC)がＯＮします。

⑤本コマンドの完了は、マスタ軸指令が基準位置を通過時に、サイクル終了信号(D21)を検出し

た場合となります。

尚、コマンド完了時、自由曲線実行中信号(FC)はＯＦＦします。

⑥本コマンド実行中は、下記補助機能が有効です。

・位相調整機能

自由曲線実行中信号(FC)がＯＮ時に位相調整信号（位相進み(D11)、位相遅れ(D12)）の

ＯＮエッジを検出すると、マスタ軸に対する位相を１回ズラします。

（内部的にマスタ軸位置をズラして調整します。）

尚、１回分の調整量はパラメータ（Ｐ８０６：位相調整量）により設定します。

また、本調整により実行中のパターンの基準位置を自動的に修正します。

（次回以降の動作に於いても、位相調整の結果が反映されます。）

・電子クラッチ機能

マスタ軸指令が基準位置を通過時に、電子クラッチ信号(D14)を検出すると電子クラッチ

状態となります。

電子クラッチ状態とは、スレーブ軸を動作させないで連続してマスタ軸位置をカウント

している状態です。

電子クラッチ状態時、電子クラッチ停止中信号(FCRP)がＯＮします。

電子クラッチ状態で電子クラッチ信号(D14)がＯＦＦされた場合、マスタ軸位置が基準

位置を通過するまでスレーブ軸は動作せず、通過した時点から動作が開始されます。

・パターン倍率機能

実行中のパターンに対して、スレーブ位置の倍率補正を行います。

倍率データは、分子／分母で与えられ各々のデータはパラメータ及びパラメータで示さ

れる間接データにて設定されます。

本倍率データに負の値を設定すると逆方向への動作となります。

また、倍率データ分母に′０′を設定すると、倍率補正は実施しません。

本倍率機能は、ＦＲＲコマンド（自由曲線基準位置復帰）及びＦＭＲコマンド（自由曲

線マスタ軸位置復帰）でも有効です。
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・パターン選択機能

マスタ軸指令が基準位置を通過時に、パターン選択信号１～３(D22/24/28)又は専用デ

バイスエリア（第６章 入出力信号 参照）を再評価して指定のパターンデータにて

動作します。

 注 意
自由曲線運動実行中にリアルタイムにパターン変更を行う場合、下記制限が有ります。

①基準位置が０（パターンの始点）である事。

②１サイクルでのシフト量が同一な事。

上記以外の条件でパターン変更を行った場合、下記現象が発生します。

①パターンの継ぎ目で軌跡がズレる。

②終点から始点（又は始点から終点）での軌跡がズレる。

⑦本コマンド実行中に一旦停止信号(HLD)を入力した場合、コマンドパラメータＰＳＥＬの設定

に従って減速停止し、自由曲線実行中信号(FC)をOFFします。

停止後は、本コマンドはキャンセルされ次ステップの起動待ち状態になります。

また、起動待ち状態となると自動運転レディ信号(PRDY)を出力します。

⑧本コマンド実行時にブロック停止信号(BSTP)がＯＮ状態の場合、本コマンド完了時にプログ

ラム運転を停止し、再起動待ち状態となり、自動運転レディ信号(PRDY)を出力します。

再起動にて、次アドレスのコマンドを実行します。

⑨本コマンドで使用する「基準位置」，「起動時遅延長」，「パターン倍率分母」及び

「パターン倍率分子番号」は、コマンドパラータのＰＳＥＬにて選択します。

『設 定』

① タイトル表示 設定内容

↑ 設定単位 設定範囲（直接ﾃﾞｰﾀ） 初期値
表示順 （間接ﾃﾞｰﾀ）

備考（設定に関する詳細・補足説明）

《グループ６：ＦＣＭ》

① ＴＲＧ 同期開始調整機能選択

無し 00000000～99999999 00000000
IX0000～IX1999

●同期開始調整機能の有／無効を設定。
０又は無効時：同期開始調整機能 無効
以外 ： 有効

② ＰＳＥＬ 動作パラメータ選択

無し SEL.1/SEL.2/SEL.3 SEL.1

●動作パラメータの選択・設定方法は、「５－２ コマンド設定」を参照
して下さい。
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『動作例』

《自由曲線運動動作例＿１》（同期開始調整無効時）

ADDR CMD MPOS F TRG PSEL 備 考

001 FRR ----- 10000 ----- SEL.1 起動前に使用パターン選択の事

002 FCM ----- ----- 0 SEL.1

003 PEND ----- ----- ----- --
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『動作例』

《自由曲線運動動作例＿２》（同期開始調整有効時）

ADDR CMD MPOS F TRG PSEL 備 考

001 FMR 0 10000 ----- SEL.1 起動前に使用パターン選択の事

002 FCM ----- ----- 1 SEL.1

003 PEND ----- ----- ----- --
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『動作例』

《自由曲線運動動作例＿３》（位相調整機能実行時例）

『動作例』

《自由曲線運動動作例＿４》（電子クラッチ機能実行時例）
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５－４－２ 【ＦＲＲ】 自由曲線基準位置復帰

『機 能』

●本コマンドは以下の機能を持つ自由曲線基準位置復帰を行います。

（本コマンド完了後、次アドレスのコマンドを実行します。）

①本コマンドの実行により、指定されたパターン及び動作パラメータのマスタ軸基準位置

より対応するスレーブ軸位置を計算して位置決めを行い、マスタ軸とスレーブ軸の関係を

合わせます。

②本コマンド実行時に速度データ′Ｆ′が「０」の場合、モータの動作は行わず現在位置を

基準位置として関係を合わせます。この時、本動作により現在位置（絶対位置）が書き換え

られます。

また、速度データ′Ｆ′が「－１」の場合、モータの動作は行わず制御上の位置のみを基準

位置として関係を合わせます。この時、本動作により現在位置（絶対位置）は書き換えられ

ません。

③指定されたパラメータに矛盾がある場合（Ｐ８０５：マスタ軸１サイクル移動量より指定

基準位置の方が大きい等）及び使用不可能なパターンを選択した等、データ及び指定された

パターンに矛盾が有る場合、アラームとなります。

④本コマンド実行中に一旦停止信号(HLD)を入力した場合、コマンドにて設定された減速時間

に従って減速停止します。

停止後は、本コマンドはキャンセルされ次ステップの起動待ち状態になります。

また、起動待ち状態となると自動運転レディ信号(PRDY)を出力します。

⑤本コマンド実行時にブロック停止信号(BSTP)がＯＮ状態の場合、本コマンド完了時にプログ

ラム運転を停止し、再起動待ち状態となり、自動運転レディ信号(PRDY)を出力します。

再起動にて、次アドレスのコマンドを実行します。

●動作例は自由曲線運動（FCM）コマンドの例を参照して下さい。
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『設 定』

① タイトル表示 設定内容

↑ 設定単位 設定範囲（直接ﾃﾞｰﾀ） 初期値
表示順 （間接ﾃﾞｰﾀ）

備考（設定に関する詳細・補足説明）

《グループ６：ＦＲＲ》

① Ｆ 位置決め速度

mm/s，°/s，inch/s -0000001～9999999 0000000
IX0000～IX1999

●設定値の小数点位置は、〔P302:指令単位〕による。
●設定値が「０」の場合は、モータの動作はせず現在位置を基準位置とし

てマスタ軸とスレーブ軸の位置合わせを行います。
（現在位置が書き換えられます。）

●設定値が「－１」の場合は、モータの動作はせず制御上の位置を基準位
置としてマスタ軸とスレーブ軸の位置合わせを行います。
（現在位置の変更は有りません。）

② ＰＳＥＬ 動作パラメータ選択

無し SEL.1/SEL.2/SEL.3 SEL.1

●動作パラメータの選択・設定方法は、「５－２ コマンド設定」を参照
して下さい。
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５－４－３ 【ＦＭＲ】 自由曲線マスタ軸位置復帰

『機 能』

●本コマンドは以下の機能を持つ自由曲線マスタ軸位置復帰を行います。

（本コマンド完了後、次アドレスのコマンドを実行します。）

①本コマンドの実行により、指定されたパターン及び動作パラメータの指定されたマスタ軸

位置より対応するスレーブ軸位置を計算して位置決めを行い、マスタ軸とスレーブ軸の関係

を合わせます。

②本コマンド実行時に速度データ′Ｆ′が「０」の場合、モータの動作は行わず現在位置を

基準位置として関係を合わせます。この時、本動作により現在位置（絶対位置）が書き換え

られます。

また、速度データ′Ｆ′が「－１」の場合、モータの動作は行わず制御上の位置のみを基準

位置として関係を合わせます。この時、本動作により現在位置（絶対位置）は書き換えられ

ません。

③指定されたマスタ軸位置がＰ８０５：マスタ軸１サイクル移動量より大きい及び使用不可能

なパターンを選択した等、データ及び指定されたパターンに矛盾が有る場合、アラームとな

ります。

④本コマンド実行中に一旦停止信号(HLD)を入力した場合、コマンドにて設定された減速時間

に従って減速停止します。

停止後は、本コマンドはキャンセルされ次ステップの起動待ち状態になります。

また、起動待ち状態となると自動運転レディ信号(PRDY)を出力します。

⑤本コマンド実行時にブロック停止信号(BSTP)がＯＮ状態の場合、本コマンド完了時にプログ

ラム運転を停止し、再起動待ち状態となり、自動運転レディ信号(PRDY)を出力します。

再起動にて、次アドレスのコマンドを実行します。

●動作例は自由曲線運動（FCM）コマンドの例を参照して下さい。
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『設 定』

① タイトル表示 設定内容

↑ 設定単位 設定範囲（直接ﾃﾞｰﾀ） 初期値
表示順 （間接ﾃﾞｰﾀ）

備考（設定に関する詳細・補足説明）

《グループ６：ＦＭＲ》

① ＭＰＯＳ マスタ軸位置

mm，°，inch 00000000～99999999 00000000
IX0000～IX1999

●位置合わせを実施するマスタ軸位置を設定します。
●設定値の小数点位置は、〔P801:マスタ軸指令単位〕による。

② Ｆ 位置決め速度

mm/s，°/s，inch/s -0000001～9999999 0000000
IX0000～IX1999

●設定値の小数点位置は、〔P302:指令単位〕による。
●設定値が「０」の場合は、モータの動作はせず現在位置を設定された

マスタ軸位置に対応するスレーブ軸位置として関係を合わせます。
（現在位置が書き換えられます。）

●設定値が「－１」の場合は、モータの動作はせず制御上の位置を設定さ
れたマスタ軸位置に対応するスレーブ軸位置として関係を合わせます。
（現在位置の変更は有りません。）

③ ＰＳＥＬ 動作パラメータ選択

無し SEL.1/SEL.2/SEL.3 SEL.1

●動作パラメータの選択・設定方法は、「５－２ コマンド設定」を参照
して下さい。



－ 5-29 －

５－４－４ 【ＰＣＬＲ】 自由曲線パターンクリア

『機 能』

●本コマンドは以下の機能を持つ自由曲線パターンデータの消去を行います。

（本コマンド完了後、次アドレスのコマンドを実行します。）

①本コマンドの実行により、′ＰＡＴＮ′で指定されたパターンのデータ（位置，汎用出力

共）を消去します。

②本コマンド実行時に′ＰＡＴＮ′が「０」の場合、全パターンを消去します。

③使用不可能なパターンを選択した場合、アラームとなります。

『設 定』

① タイトル表示 設定内容

↑ 設定単位 設定範囲（直接ﾃﾞｰﾀ） 初期値
表示順 （間接ﾃﾞｰﾀ）

備考（設定に関する詳細・補足説明）

《グループ６：ＰＣＬＲ》

① ＰＡＴＮ パターン選択

無し 000～500 000
IX0000～IX1999

●消去するパターンを設定します。
●０設定時は全てのパターンを消去します。

『動作例』

《自由曲線パターンクリア動作例＿１》（指定パターンのクリア）

ADDR CMD PATN 備 考

001 PCLR 1

●本コマンドの実行により自由曲線パターン１をクリアします。

《自由曲線パターンクリア動作例＿２》（全パターンのクリア）

ADDR CMD PATN 備 考

001 PCLR 0

●本コマンドの実行により全自由曲線パターンをクリアします。
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５－４－５ 【ＰＳＥＴ】 自由曲線ポイントセット

『機 能』

●本コマンドは以下の機能を持つ自由曲線パターンデータの設定を行います。

（本コマンド完了後、次アドレスのコマンドを実行します。）

①本コマンドの実行により、′ＰＡＴＮ′で指定されたパターンの′ＭＰＯＳ′で指定された

マスタ位置より対応するポイントを演算し、スレーブ軸位置及び汎用出力を設定します

尚、マスタ位置よりポイントを演算する時に、余りが発生する場合は切り捨てます。

例 Ｐ８０５：マスタ軸１サイクル移動量→１０００ｍｍ

Ｐ８０２：１サイクル分解能→３００

′ＭＰＯＳ′：指定マスタ位置→３３３ｍｍ

設定ポイント＝３００×３３３÷１０００＝９９．９→９９

②指定されたマスタ軸位置がＰ８０５：マスタ軸１サイクル移動量より大きい及び使用不可能

なパターンを選択した（０含む）等、データ及び指定されたパターンに矛盾が有る場合、

アラームとなります。

③本コマンドによる自由曲線パターンデータの設定後には、「ＰＣＮＶ」コマンドを実行し

「設定データ→実行可能データ」変換します。
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『設 定』

① タイトル表示 設定内容

↑ 設定単位 設定範囲（直接ﾃﾞｰﾀ） 初期値
表示順 （間接ﾃﾞｰﾀ）

備考（設定に関する詳細・補足説明）

《グループ６：ＰＳＥＴ》

① ＰＡＴＮ パターン選択

無し 000～500 000
IX0000～IX1999

●ポイント設定を行うパターンを設定します。

② ＭＰＯＳ マスタ軸位置

mm，°，inch 00000000～99999999 00000000
IX0000～IX1999

●ポイント設定を行うマスタ軸位置を設定します。
●設定値の小数点位置は、〔P801:マスタ軸指令単位〕による。

③ ＰＯＳ スレーブ軸位置

mm，°，inch -99999999～99999999 00000000
IX0000～IX1999

●設定値の小数点位置は、〔P302:指令単位〕による。

④ ＯＵＴ 汎用出力データ

２進数 00000000～11111111 ／00000000
IX0000～IX1999

●設定の方法は、「５－２ コマンド設定」を参照して下さい。

『動作例』

《自由曲線ポイントセット動作例＿１》

ADDR CMD MPOS POS PATN OUT 備 考

001 PSET 180.0 50.0 1 11111111

●本コマンドの実行により「自由曲線ﾊﾟﾀｰﾝ1」の「ﾏｽﾀ軸位置:180.0」に相当するﾎﾟｲﾝﾄに、

「ｽﾚｰﾌﾞ位置:50.0」及び「汎用出力:11111111」を設定します。

《自由曲線ポイントセット動作例＿２》

ADDR CMD MPOS POS PATN OUT 備 考

001 PSET 000.0 0.0 100 /00000000 汎用出力無効

●本コマンドの実行により「自由曲線ﾊﾟﾀｰﾝ100」の「ﾏｽﾀ軸位置:000.0」に相当するﾎﾟｲﾝﾄに、

「ｽﾚｰﾌﾞ位置:00.0」及び「汎用出力:無効」を設定します。
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５－４－６【ＰＯＵＴ】 自由曲線出力セット

『機 能』

●本コマンドは以下の機能を持つ自由曲線パターンデータの設定を行います。

（本コマンド完了後、次アドレスのコマンドを実行します。）

①本コマンドの実行により、′ＰＡＴＮ′で指定されたパターンの′ＭＰＯＳ′で指定された

マスタ位置より対応するポイントを演算し、汎用出力を設定します。

尚、マスタ位置よりポイントを演算する時に、余りが発生する場合は切り捨てます。

例 Ｐ８０５：マスタ軸１サイクル移動量→１０００ｍｍ

Ｐ８０２：１サイクル分解能→３００

′ＭＰＯＳ′：指定マスタ位置→３３３ｍｍ

設定ポイント＝３００×３３３÷１０００＝９９．９→９９

②指定されたマスタ軸位置がＰ８０５：マスタ軸１サイクル移動量より大きい及び使用不可能

なパターンを選択した（０含む）等、データ及び指定されたパターンに矛盾が有る場合、

アラームとなります。

③本コマンドによる自由曲線パターンデータの設定後には、「ＰＣＮＶ」コマンドを実行し

「設定データ→実行可能データ」変換します。

●動作例は自由曲線ポイントセット（PSET）コマンドの例を参照して下さい。
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『設 定』

① タイトル表示 設定内容

↑ 設定単位 設定範囲（直接ﾃﾞｰﾀ） 初期値
表示順 （間接ﾃﾞｰﾀ）

備考（設定に関する詳細・補足説明）

《グループ６：ＰＯＵＴ》

① ＰＡＴＮ パターン選択

無し 000～500 000
IX0000～IX1999

●ポイント設定を行うパターンを設定します。

② ＭＰＯＳ マスタ軸位置

mm，°，inch 00000000～99999999 00000000
IX0000～IX1999

●ポイント設定を行うマスタ軸位置を設定します。
●設定値の小数点位置は、〔P801:マスタ軸指令単位〕による。

③ ＯＵＴ 汎用出力データ

２進数 00000000～11111111 ／00000000
IX0000～IX1999

●設定の方法は、「５－２ コマンド設定」を参照して下さい。

『動作例』

《自由曲線出力セット動作例》

ADDR CMD MPOS PATN OUT 備 考

001 POUT 180.0 1 11111111

●本コマンドの実行により「自由曲線ﾊﾟﾀｰﾝ1」の「ﾏｽﾀ軸位置:180.0」に相当するﾎﾟｲﾝﾄに、

「汎用出力:11111111」を設定します。



－ 5-34 －

５－４－７ 【ＰＣＮＶ】 自由曲線パターン変換

『機 能』

●本コマンドは以下の機能を持つ自由曲線パターンデータの実行可能データへの変換を行います。

（本コマンド完了後、次アドレスのコマンドを実行します。）

①本コマンドの実行により、′ＰＡＴＮ′で指定されたパターンの実行可能データへの変換を

行います。

②本コマンド実行時に′ＰＡＴＮ′が０の場合、全パターンの変換を行います。

③使用不可能なパターンを選択した場合、アラームとなります。

『設 定』

① タイトル表示 設定内容

↑ 設定単位 設定範囲（直接ﾃﾞｰﾀ） 初期値
表示順 （間接ﾃﾞｰﾀ）

備考（設定に関する詳細・補足説明）

《グループ６：ＰＣＮＶ》

① ＰＡＴＮ パターン選択

無し 000～500 000
IX0000～IX1999

●変換するパターンを設定します。
●０設定時は全てのパターンを変換します。

『動作例』

《自由曲線パターン変換動作例＿１》（指定パターンの変換）

ADDR CMD PATN 備 考

001 PCNV 1

●本コマンドの実行により自由曲線パターン１を実行可能データに変換します。

《自由曲線パターン変換動作例＿２》（全パターンの変換）

ADDR CMD PATN 備 考

001 PCNV 0

●本コマンドの実行により全自由曲線パターンを実行可能データに変換します。
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第６章 入出力信号

６ １ 入出力信号一覧－

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６タイプに於ける入出力信号一覧を示します。

また、機能掲載頁欄にて ＊１ の信号につきましては別冊の取扱説明書『基本機能編』を参照して

下さい。

［表６－１］入出力信号一覧内にある記号説明

１）掲載ページ欄は、各信号の機能説明が記載されているページを示します。

また、掲載ページ欄中 ＊１ の信号は別冊『基本機能編』を参照して下さい。

２）記号欄において、右端が“＊”の信号は負論理信号、右端が“（＊）”の信号は論理をパラメータ

で変更できます。右端に“＊”のない信号は正論理信号です。

信号の端子状態と論理の関係は、別冊『基本機能編』を参照して下さい。

３）出力端子・回路番号欄は、各信号の入出力インターフェース回路番号は、別冊『基本機能編』

を参照してください。

４）リモート制御欄には、各信号がリモート制御可能であるか否かを示します。

入出力端子信 号
入力信 号

機 能 ｺﾈｸﾀ 回路 リモート名 称 記 号
掲載頁 出力 番号 番号 制御種 別

制御モード ＊１ リモート／ローカル切換 ＰＣ 入力 CN1 Ｉ－１ －－－－

関係信号 リモート制御モード中 ＲＭＯＤ 出力 －－－－－－ 対 応

全運転モード ＊１ 非常停止 ＥＭＧ＊ 入力 CN1 Ｉ－１ 対 応
共通信号 正方向オーバートラベル ＦＯＴ＊

逆方向オーバートラベル ＲＯＴ＊

6－5 モード選択１，２ ＭＤ１，ＭＤ２

＊１ サーボオン ＳＯＮ（＊）
リセット ＲＳＴ

偏差クリア ＣＬＲ

速度ゲイン選択 ＧＳＥＬ －－－－－－ 対 応

強制ブレーキON ＢＲＯＮ
トルク制限 ＴＬ

トルク制限指令 TL+,TL- CN1 Ｉ－７ －－－－

サーボレディ ＲＤＹ 出力 CN1 Ｏ－１ 対 応

アラーム ＡＬＭ（＊）

ワーニング ＷＮＧ（＊） Ｏ－２
速度ゼロ ＳＺ

トルク制限中 ＬＩＭ

ブレーキ解除 ＢＲＫ

ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁＡ，Ｂ S L S A，S L S B Ｊ５ Ｏ－６
エンコーダフィード A､A*､B､B*､Z､Z* 入力 CN2 Ｉ－４

バックパルス入力 SD､SD*
サーミスタ入力 ＴＨＭ Ｉ－８

エンコーダパルス出力 EA,EA*,EB,EB* 出力 CN1 Ｏ－４
EM,EM*,AD,AD*

エンコーダマーカ ＯＣＭ Ｏ－３

アナログモニター M O N 1，M O N 2 Ｐ１ Ｏ－５

IＮＨ０

シリアル通信 TXD(A)､TXD(B) 入力 Ｊ１ IO－１
RXD(A)､RXD(B) 出力
RLR(A)

手動運転モード ＊１ 正方向寸動 ＦＪ 入力 CN1 Ｉ－１ 対 応

関係信号 逆方向寸動 ＲＪ
速度ｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾞ１～４ ＯＲ１～ＯＲ４

寸動速度切換 ＪＯＳＰ －－－－－－

手動運転モード中 ＭＭＯＤ 出力 －－－－－－

［表６－１ (a)］ 入出力信号一覧 1/2
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入出力端子信 号
入力信 号

機 能 ｺﾈｸﾀ 回路 リモート名 称 記 号
掲載頁 出力 番号 番号 制御種 別

原点復帰運転 ＊１ 正方向寸動 ＦＪ 入力 CN1 Ｉ－１ 対 応
モード関係信号 逆方向寸動 ＲＪ

一旦停止 ＨＬＤ

速度ｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾞ1～4 ※１ ＯＲ１～ＯＲ４ Ｉ－１ 対 応

原点減速 ＺＬＳ Ｉ－２ －－－－
位置決め完了 ＰＮ 出力 Ｏ－２ 対 応

粗一致 ＰＲＦ

原点復帰運転モード中 ＨＭＯＤ －－－－－－

自動運転モード ＊１ 自動ｽﾀｰﾄ ＰＳＴ 入力 CN1 Ｉ－１ 対 応

関係信号 アドレス指定１～８ ＳＳ１～ＰＳ８
一旦停止 ＨＬＤ

速度ｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾞ1～4 ※１ ＯＲ１～ＯＲ４

指令パルス入力禁止※１ ＣＩＨ（＊）

原点減速 ※２ ＺＬＳ Ｉ－２ －－－－
外部トリガ ＴＲＧ

Ｍ完了 ＭＦＩＮ Ｊ５ Ｉ－５ 対 応

外部自動ｽﾀｰﾄ禁止 ＥＰＩＨ －－－－－－

ブロック停止 ＢＳＴＰ
プログラムキャンセル ＰＣＡＮ

6－8 マスタ軸パルス列指令 FC､FC*､RC､RC* CN1 Ｉ－３ －－－－

パルス列通信 DT,DT*､CK､CK* Ｊ２ IO－２

6－7 ＢＣＤデータ入力 ※３ D31～D88､D- Ｊ５ Ｉ－５

6－5 位相進み Ｄ１１ 対 応

位相遅れ Ｄ１２
電子クラッチ Ｄ１４

6－7 マスタ軸選択 Ｄ１８

サイクル終了 Ｄ２１

パターン選択１～３ D22/24/28

内部マスタ軸速度選択 ＭＳＳＰ －－－－－－
＊１ 位置決め完了 ＰＮ 出力 CN1 Ｏ－２

粗一致 ＰＲＦ

自動運転レディ ＰＲＤＹ －－－－－－

プログラム終了 ＰＥＮＤ
自動運転モード中 ＡＭＯＤ

汎用出力１～８ O U T 1～O U T 8 Ｊ５ Ｏ－６

Ｍ出力０１～８０ Ｍ０１～Ｍ８０

Ｍストローブ ＭＳＴＢ
ﾃﾞｼﾞﾀﾙｽｲｯﾁ･コモン出力 ＣＭ２～ＣＭ７ －－－－

6－9 電子クラッチ停止中 ＦＣＲＰ Ｊ５ Ｏ－５ 対 応

自由曲線運動実行中 ＦＣ －－－－－－

マスタ軸速度ゼロ ＭＳＺ
サーボロック 6－9 サーボロックモード中 ＰＭＯＤ 入力 －－－－－－ 対 応

モード関係信号

※１ 速度オーバーライド信号の機能は、手動運転ﾓｰﾄﾞ，原点復帰運転ﾓｰﾄﾞ，自動運転ﾓｰﾄﾞで同じです。
※２ 原点減速信号の機能は、原点復帰運転ﾓｰﾄﾞ，自動運転ﾓｰﾄﾞで同じです。
※３ 信号名称欄にて本記述の信号は、NCS-FI/FS60､62､63､64タイプでは使用出来ません。

［表６－１ (b)］ 入出力信号一覧



－ 6-3 －

入力 デバイスN o .
記 号信号名称

出力 ｼﾘｱﾙ通信 ｼｰｹﾝｽ制御 ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御

リセット ＲＳＴ 入力 X0000 M9144 Ymn00

非常停止 E M G * X0001 M9145 Ymn01
サーボオン SON(*) X0002 M9146 Ymn02

自動スタート ＰＳＴ X0003 M9147 Ymn03

一旦停止 ＨＬＤ X0004 M9148 Ymn04

偏差クリア ＣＬＲ X0005 M9149 Ymn05
正方向ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ F O T * X0006 M9150 Ymn06

逆方向ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ R O T * X0007 M9151 Ymn07

アドレス指定１ ＳＳ１ X0008 M9152 Ymn10

アドレス指定２ ＳＳ２ X0009 M9153 Ymn11
アドレス指定３ ＳＳ３ X000A M9154 Ymn12

アドレス指定４ ＰＳ４ X000B M9155 Ymn13

アドレス指定５ ＰＳ５ X000C M9156 Ymn14

アドレス指定６ ＰＳ６ X000D M9157 Ymn15
アドレス指定７ ＰＳ７ X000E M9158 Ymn16

アドレス指定８ ＰＳ８ X000F M9159 Ymn17

正方向寸動 Ｆ Ｊ X0018 M9168 Ymn30

逆方向寸動 Ｒ Ｊ X0019 M9169 Ymn31

速度ｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾞ１ ＯＲ１ X001C M9172 Ymn34
速度ｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾞ２ ＯＲ２ X001D M9173 Ymn35

速度ｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾞ３ ＯＲ３ X001E M9174 Ymn36

速度ｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾞ４ ＯＲ４ X001F M9175 Ymn37

モード選択１ ＭＤ１ X0020 M9176 Ymn40
モード選択２ ＭＤ２ X0021 M9177 Ymn41

寸動速度選択 J O S P X0022 M9178 Ymn42

トルク制限 Ｔ Ｌ X0023 M9179 Ymn43

指令ﾊﾟﾙｽ入力禁止 CIH(*) X0024 M9180 Ymn44
内部ﾏｽﾀ速度選択 M S S P X0030 M9192 Ymn60

Ｍ完了 M F I N X0031 M9193 Ymn61

ブロック停止 B S T P X0033 M9195 Ymn63

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑｷｬﾝｾﾙ P C A N X0034 M9196 Ymn64
外部自動ｽﾀｰﾄ禁止 E P I H X0035 M9197 Ymn65

強制ﾌﾞﾚｰｷON B R O N X0036 M9198 Ymn66

速度ゲイン選択 GSＥＬ X0037 M9199 Ymn67

位相進み Ｄ１１ X0038 M9200 Ymn70

位相遅れ Ｄ１２ X0039 M9201 Ymn71
電子ｸﾗｯﾁ Ｄ１４ X003A M9202 Ymn72

ﾏｽﾀ軸選択 Ｄ１８ X003B M9203 Ymn73

ｻｲｸﾙ終了 Ｄ２１ X003C M9204 Ymn74

ﾊﾟﾀｰﾝ選択１ Ｄ２２ X003D M9205 Ymn75
ﾊﾟﾀｰﾝ選択２ Ｄ２４ X003E M9206 Ymn76

ﾊﾟﾀｰﾝ選択３ Ｄ２８ X003F M9207 Ymn77

※１ デバイスＮｏ．欄は、各信号に対応したリモート制御データエリアのデバイス番号を示します。

※２ リモート制御信号は、正／負論理に関係なく、データ“１”が信号“ＯＮ”に対応し、データ“０”

が信号“ＯＦＦ”に対応します。

※３ Ｙｍｎデバイスのｍｎは、接続ノードのＩＤ番号を８進数で表した２桁の数字です。

［表６－２(ａ)］ リモート制御対応信号一覧 1/2
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入力 デバイスN o .
記 号信号名称

出力 ｼﾘｱﾙ通信 ｼｰｹﾝｽ制御 ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御

アラーム ALM(*) 出力 X0060 M9208 Xmn00

ワーニング WNG(*) X0061 M9209 Xmn01
サーボレディ ＲＤＹ X0062 M9210 Xmn02

速度ゼロ ＳＺ X0063 M9211 Xmn03

位置決め完了 ＰＮ X0064 M9212 Xmn04

粗一致 ＰＲＦ X0065 M9213 Xmn05
ブレーキ解除 ＢＲＫ X0066 M9214 Xmn06

トルク制限中 ＬＩＭ X0067 M9215 Xmn07

プログラム終了 P E N D X0068 M9216 Xmn10

自動運転レデｲ P R D Y X0069 M9217 Xmn11

手動運転モード中 M M O D X006A M9218 Xmn12
原点復帰運転ﾓｰﾄﾞ中 H M O D X006B M9219 Xmn13

自動運転モード中 A M O D X006C M9220 Xmn14

サーボロックﾓｰﾄﾞ中 P M O D X006D M9221 Xmn15

リモート制御ﾓｰﾄﾞ中 R M O D X006E M9222 Xmn16
汎用出力１ O U T 1 X0070 M9224 Xmn20

汎用出力２ O U T 2 X0071 M9225 Xmn21

汎用出力３ O U T 3 X0072 M9226 Xmn22

汎用出力４ O U T 4 X0073 M9227 Xmn23
汎用出力５ O U T 5 X0074 M9228 Xmn24

汎用出力６ O U T 6 X0075 M9229 Xmn25

汎用出力７ O U T 7 X0076 M9230 Xmn26

汎用出力８ O U T 8 X0077 M9231 Xmn27
電子クラッチ停止中 F C R P X0078 M9232 Xmn30

自由曲線運動中 F C X0079 M9233 Xmn31

ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁＡ S L S A X007E M9238 Xmn36

ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁＢ S L S B X007F M9239 Xmn37

Ｍ出力０１ Ｍ０１ X0080 M9240 Xmn40
Ｍ出力０２ Ｍ０２ X0081 M9241 Xmn41

Ｍ出力０４ Ｍ０４ X0082 M9242 Xmn42

Ｍ出力０８ Ｍ０８ X0083 M9243 Xmn43

Ｍ出力１０ Ｍ１０ X0084 M9244 Xmn44
Ｍ出力２０ Ｍ２０ X0085 M9245 Xmn45

Ｍ出力４０ Ｍ４０ X0086 M9246 Xmn46

Ｍ出力８０ Ｍ８０ X0087 M9247 Xmn47

マスタ軸速度ゼロ M S Z X008C M9252 Xmn54
Ｍストローブ M S T B X008E M9254 Xmn56

※１ デバイスＮｏ．欄は、各信号に対応したリモート制御データエリアのデバイス番号を示します。

※２ リモート制御信号は、正／負論理に関係なく、データ“１”が信号“ＯＮ”に対応し、データ“０”

が信号“ＯＦＦ”に対応します。

※３ Ｘｍｎデバイスのｍｎは、接続ノードのＩＤ番号を８進数で表した２桁の数字です。

［表６－２(ｂ)］ リモート制御対応信号一覧 2/2



－ 6-5 －

６ ２ 自由曲線運動入出力信号機能－

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６タイプに固有の入出力信号の説明を行います。

本記載以外の入出力信号に付きましては、別冊の取扱説明書『基本機能編』を参照して下さい。

信号記号に続けて、入出力端子番号／ｼﾘｱﾙ通信ﾃﾞﾊﾞｲｽ／ｼｰｹﾝｽ制御ﾃﾞﾊﾞｲｽ／ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御ﾃﾞﾊﾞｲｽ を［］内

に記載しています。

尚、回路番号に付きましては別冊の取扱説明書『基本機能編』を参照して下さい。

自由曲線運動関係信号

モード選択 ＭＤ１[CN1-11pin/X0020/M9176/Ymn40] 入力 回路番号：Ｉ－２

ＭＤ２[CN1-9pin/X0021/M9177/Ymn41]

機 ・ＭＤ１、ＭＤ２の信号の組み合わせにより運転モードの選択を行い MD2 MD1 運転モード

ます。

能 ・パラメータ[P706]により信号の切り換わりからモード変更までの OFF OFF 手動運転

時間を設定できます。

・ＯＮ時、ＬＣＤモジュール［ＭＤ２］［ＭＤ１］がそれぞれ点灯し OFF ON 原点復帰運転

ます。

ON OFF 自動運転

ON ON サーボロック

位相進み Ｄ１１[J5-B11pin/X0038/M9200/Ymn70] 入力 回路番号：Ｉ－５

機 ・「自由曲線運動中信号」がＯＮの時に１０ｍｓ以上ＯＮの状態が続くと１回の位相制御（進み方

向）を実施します。

・位相調整量はパラメータＰ８０６にて設定します。

能 ・ＯＮ時、診断表示モード「ＥＩＯ２」１桁目の数値が「１」を表示します。

・パラメータ｢P737-P739｣での外部入力信号に割付け可能です。

・パラメータ｢P737-P739｣で外部入力信号に割付けた場合、ＯＮ時、『診断表示モード』の
「ＰＳＩＮ」または「ＯＲＩＮ」で割付けに対応した信号が”１”になります。

位相遅れ Ｄ１２[J5-A12pin/X0039/M9201/Ymn71] 入力 回路番号：Ｉ－５

機 ・「自由曲線運動中信号」がＯＮの時に１０ｍｓ以上ＯＮの状態が続くと１回の位相制御（遅れ方

向）を実施します。

・位相調整量はパラメータＰ８０６にて設定します。

能 ・ＯＮ時、診断表示モード「ＥＩＯ２」２桁目の数値が「１」を表示します。

・パラメータ｢P737-P739｣での外部入力信号に割付け可能です。

・パラメータ｢P737-P739｣で外部入力信号に割付けた場合、ＯＮ時、『診断表示モード』の
「ＰＳＩＮ」または「ＯＲＩＮ」で割付けに対応した信号が”１”になります。

電子クラッチ Ｄ１４[J5-B12pin/X003A/M9202/Ymn72] 入力 回路番号：Ｉ－５

機 ・自由曲線運動中に、基準位置にて本信号がＯＮの時、電子クラッチ状態となります。

・電子クラッチ状態中、「電子クラッチ停止中信号」をＯＮします。

能 ・ＯＮ時、診断表示モード「ＥＩＯ２」３桁目の数値が「１」を表示します。

・パラメータ｢P737-P739｣での外部入力信号に割付け可能です。

・パラメータ｢P737-P739｣で外部入力信号に割付けた場合、ＯＮ時、『診断表示モード』の
「ＰＳＩＮ」または「ＯＲＩＮ」で割付けに対応した信号が”１”になります。

マスタ軸選択 Ｄ１８[J5-A13pin/X003/M9203/Ymn73] 入力 回路番号：Ｉ－５

機 ・ＯＮ時、内部マスタ軸選択となり、パラータ設定に対応した周波数を発生します。

・ＯＦＦ時、外部マスタ軸選択となり、マスタ軸指令は外部からの入力となります。

・内部マスタ軸選択時の周波数設定は、ＭＳＳＰの状態によりパラメータ指定した値となります。

能 ・ＯＮ時、診断表示モード「ＥＩＯ２」４桁目の数値が「１」を表示します。

・パラメータ｢P737-P739｣での外部入力信号に割付け可能です。

・パラメータ｢P737-P739｣で外部入力信号に割付けた場合、ＯＮ時、『診断表示モード』の
「ＰＳＩＮ」または「ＯＲＩＮ」で割付けに対応した信号が”１”になります。
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サイクル終了 Ｄ２１[J5-B13pin/X003C/M9204/Ymn74] 入力 回路番号：Ｉ－５

機 ・自由曲線運動中に、基準位置にて本信号がＯＮの時、自由曲線運動を終了します。

・自由曲線運動終了時には、「自由曲線運動中信号」がＯＦＦします。

能 ・ＯＮ時、診断表示モード「ＥＩＯ２」５桁目の数値が「１」を表示します。

・パラメータ｢P737-P739｣での外部入力信号に割付け可能です。

・パラメータ｢P737-P739｣で外部入力信号に割付けた場合、ＯＮ時、『診断表示モード』の
「ＰＳＩＮ」または「ＯＲＩＮ」で割付けに対応した信号が”１”になります。

パターン選択１～３ Ｄ２２[J5-A14pin/X003D/M9205/Ymn75] 入力 回路番号：Ｉ－５

Ｄ２４[J5-B14pin/X003E/M9206/Ymn76]

Ｄ２８[J5-A15pin/X003F/M9207/Ymn77]

機 ・自由曲線運動の動作パターンを選択します。

・動作パターンの選択は、パターン選択１～３の組み合わせにて行います。

・ＯＮ時、診断表示モード「ＥＩＯ２」の下記の数値が「１」を表示します。

能 Ｄ２２：６桁目、Ｄ２４：７桁目、Ｄ２８：８桁目

備考

・パターンの選択は、下記表によります。

ﾊﾟﾀｰﾝ選択１ ﾊﾟﾀｰﾝ選択２ ﾊﾟﾀｰﾝ選択３ 選択ﾊﾟﾀｰﾝ

ＯＦＦ ＯＦＦ ＯＦＦ １
Ｏ Ｎ ＯＦＦ ＯＦＦ ２

ＯＦＦ Ｏ Ｎ ＯＦＦ ３

Ｏ Ｎ Ｏ Ｎ ＯＦＦ ４

ＯＦＦ ＯＦＦ Ｏ Ｎ ５
Ｏ Ｎ ＯＦＦ Ｏ Ｎ ６

ＯＦＦ Ｏ Ｎ Ｏ Ｎ ７

Ｏ Ｎ Ｏ Ｎ Ｏ Ｎ ８

・上記の他にデバイスデータ（間接データ）でパターンを指定する事が出来ます。

これにより、１～５００の任意のパターンが選択可能となります。

対応するデバイスエリアは、

NCS-FI/FS63,64（シーケンス機能対応） ：Ｄ９１６６（ＳＱＢのシーケンス上）

NCS-FI/FS62（リモートシーケンス機能対応）：Ｄ９４５８（＊１）

NCS-FI/FS60,61（リモート通信） ：ＩＸ６８（間接データ）

＊１ リモートシーケンス時のデバイスは、接続されるノードＩＤにより異なります。

（上記は、ノードＩＤ１の場合の例です。）

詳細はＳＱＢ取扱説明書を 参照して下さい。

・上記パターン選択は、対応するデバイスエリア上の設定値が「０」又は「マイナス」時、パターン

選択１～３の信号が有効になります。

・パラメータ｢P737-P739｣での外部入力信号に割付け可能です。

・パラメータ｢P737-P739｣で外部入力信号に割付けた場合、ＯＮ時、『診断表示モード』の
「ＰＳＩＮ」または「ＯＲＩＮ」で割付けに対応した信号が”１”になります。

内部マスタ軸速度選択 ＭＳＳＰ[---/X0030/M9192/Ymn60] 入力 回路番号：－－－－

機 ・内部マスタ軸選択時（Ｄ１８ ＯＮ）の内部マスタ軸速度を選択します。

・ＯＮ時、内部マスタ軸速度がパラメータ［Ｐ８０９］の設定値となります。

・ＯＦＦ時、内部マスタ軸速度がパラメータ［Ｐ８０８］の設定値となります。

能

・パラメータ｢P737-P739｣での外部入力信号に割付け可能です。

・パラメータ｢P737-P739｣で外部入力信号に割付けた場合、ＯＮ時、『診断表示モード』の
「ＰＳＩＮ」または「ＯＲＩＮ」で割付けに対応した信号が”１”になります。
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ＢＣＤ D31[J5-B15pin/-/-]D32[J5-A16pin/-/-]，D34[J5-B16pin/-/-]， 入力 回路番号：Ｉ－５

データ D38[J5-A17pin/-/-]D41[J5-B17pin/-/-]，D42[J5-A18pin/-/-]，

入力 D44[J5-B18pin/-/-]D48[J5-A19pin/-/-]，D51[J5-B3pin /-/-]，

D52[J5-A4pin /-/-]D54[J5-B4pin /-/-]，D58[J5-A5pin /-/-]，

D61[J5-B5pin /-/-]D62[J5-A6pin /-/-]，D64[J5-B6pin /-/-]，

D68[J5-A7pin /-/-]D71[J5-B7pin /-/-]，D72[J5-A8pin /-/-]，

D74[J5-B8pin /-/-]D78[J5-A9pin /-/-]，D81[J5-B9pin /-/-]，

D82[J5-A10pin/-/-]D84[J5-B10pin/-/-]，D88[J5-A11pin/-/-]，

D－[J5-B19pin/-/-]

機 ・パラメータ［P714］で“DIG BCD” を選択し、外部機器よりＢＣＤコードによる数値データをセ

ットする事で、間接データＮｏ．ＩＸ５４にデータを入力することができます。

能 ・数値データの設定範囲は、６桁（±符号付き）-999999～999999 まで可能です。

・ＢＣＤコードはＯＮ時“１”に対応し、符号データはＯＮ時“－”に対応します。

・ＢＣＤコード以外のデータを入力した場合は、そのデータは無視され、間接データは前回入力し

た値を保持します。

・パラメータ［P714］で“DIG COM” を選択した場合、ﾃﾞｼﾞﾀﾙｽｲｯﾁﾕﾆｯﾄ“SWU-501B”(最大３段)も

しくは“SWU-501C”(１段)を接続し、間接データ領域(IX55～IX57)に設定値を取り込む事ができ

ます。
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マスタ軸 ＦＣ[CN1-59pin/--/--]，ＦＣ＊[CN1-57pin/--/--] 入力 回路番号：Ｉ－３

パルス列指令 ＲＣ[CN1-65pin/--/--]，ＲＣ＊[CN1-63pin/--/--]

・自由曲線運動する為のマスタ軸を外部からのパルス列で入力する場合、本信号に入力します。

・指令パルスの形態は、9 0 ﾟ位相差パルス，方向別パルス，方向信号＋送りパルスに対応します。

機 ・いずれのパルス形態にも、ラインドライバ方式とオープンコレクタ方式に対応します。

能 【信号接続方法】

① ラインドライバ方式の場合､FC-FC*間,RC-RC*間にそれぞれラインドライバの出力を接続します

② オープンコレクタ方式の場合､FC,RCに外部電源器の＋５Ｖ～＋２４Ｖを接続し､FC*,RC*と外部

電源器の０Ｖ間にオープンコレクタの出力を接続します。

【指令パルス形態】

① 9 0 ﾟ位相差パルス列指令の場合、RC-RC*間またはRC*-０Ｖ間のパルス列(Ｂ相)が、FC-FC*間ま

たはFC*-０Ｖ間のパルス列(Ａ相)より9 0 ﾟ位相が進んでいると正方向指令、9 0 ﾟ位相が遅れて

いると逆方向指令となります。

② 方向別パルス列指令の場合、FC-FC*間またはFC*-０Ｖ間にパルス列を入力すると正方向指令、

RC-RC*間またはRC*-０Ｖ間にパルス列を入力すると逆方向指令となります。

③ 方向信号＋送りパルス指令の場合、RC-RC*間またはRC*-０Ｖ間に方向信号を入力し、FC-FC*間

またはFC*-０Ｖ間に指令パルスを入力します。

ラインドライバ方式の場合、RCが“Ｌ”，RC*が“Ｈ”の時に正方向指令指令となり、RCが“

Ｈ”, RC*が“Ｌ”の時に逆方向指令となります。

オープンコレクタ方式の場合は、RC*-０Ｖ間が開放状態の時に正方向指令となり、RC*-０Ｖ間

が短絡状態の時に逆方向指令となります。

【パラメータ】

① 指令パルス形態は、パラメータ［P602］で選択します。なお、9 0 ﾟ位相差パルス列指令は逓倍

率が選択できます。

② パラメータ［P601］により、正方向指令／逆方向指令の選択が出来ます。

【マスタ軸指令入力周波数】

① マスタ軸指令の入力周波数は、ラインドライバ方式の場合は最高１Ｍpps（４逓倍時）、 オー

プンコレクタ方式の場合は最高２００ｋpps です。

② 指令パルスの幅は、２μｓ以上として下さい。

備考 耐ノイズを考慮し、ラインドライバ方式を推奨します。

パルス列 ＤＴ[J2-3,7pin/--/--/--]，ＤＴ＊[J2-4,8pin/--/--/--] 入出力 回路番号：IO－２

通信 ＣＫ[J2-1,5pin/--/--/--]，ＣＫ＊[J2-2,6pin/--/--/--]

機 ・他ＮＣＳ－ＦＩ/ＦＳまたは、ＮＰＳ－ＦＩ/ＦＳと接続し、パルス列データ送受信を行います。

・パラメータ(P602,P608)の選択で受信したパルス列をマスタ軸とした自由曲線運動が可能です。

能 ・パルス列を送信する場合、パラメータ(P608)で送信するパルス列を選択します。

備考・パルス列通信はパラメータのP602,P608の項目を参照して下さい。
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電子クラッチ停止中 ＦＣＲＰ[J5-A12pin/X0078/M9232/Xmn30] 出力 回路番号：Ｏ－５

機 ・電子クラッチにて停止時にＯＮ、以外でＯＦＦします。

・本信号は「ＳＬＳＢ信号」と同一ポートを使用しています。よって外部信号(J5-A12pin)のＳＬ

ＳＢ信号は、使用出来ません。

能

・パラメータ｢P740-P741｣で外部出力信号に割付け可能です。

・パラメータ｢P740-P741｣で外部出力信号に割付けた場合、ＯＮ時、『診断表示モード』の
「ＣＮ１Ｏ」で割付けに対応した信号が”１”になります。

自由曲線運動中 ＦＣ[--/X0079/M9233/Xmn31] 出力 回路番号：－－－－

機 ・自由曲線運動制御開始時にＯＮ、自由線運動終了時にＯＦＦします。

能

・パラメータ｢P740-P741｣で外部出力信号に割付け可能です。

・パラメータ｢P740-P741｣で外部出力信号に割付けた場合、ＯＮ時、『診断表示モード』の
「ＣＮ１Ｏ」で割付けに対応した信号が”１”になります。

マスタ軸速度ゼロ ＭＳＺ[--/X008C/M9252/Xmn54] 出力 回路番号：－－－－

機 ・マスタ軸速度がパラメータ［P812］の設定値以下である場合に、ＯＮします。

・マスタ軸速度がパラメータ［P812］の設定値を越えている場合に、ＯＦＦします。

能

・パラメータ｢P740-P741｣で外部出力信号に割付け可能です。

・パラメータ｢P740-P741｣で外部出力信号に割付けた場合、ＯＮ時、『診断表示モード』の
「ＣＮ１Ｏ」で割付けに対応した信号が”１”になります。

サーボロックモード中 ＰＭＯＤ[--/X006D/M9221/Xmn15] 出力 回路番号：－－－－

機 ・運転モードがサーボロックモードの場合、ＯＮします。

能

・パラメータ｢P740-P741｣で外部出力信号に割付け可能です。

・パラメータ｢P740-P741｣で外部出力信号に割付けた場合、ＯＮ時、『診断表示モード』の
「ＣＮ１Ｏ」で割付けに対応した信号が”１”になります。
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６ ３ ＢＣＤデータ／自由曲線運動－

入出力用コネクタ（Ｊ５）

信 号 名 称 信 号 名 称番号 信号記号 番号 信号記号

Ａ１ ＦＧ シールドアース Ｂ１ ＋Ｖ 外部電源（DC+12～+24V）

Ａ２ ＣＯＭ 出力信号コモン Ｂ２ ＋Ｖ 外部電源（DC+12～+24V）
２Ａ３ ＣＯＭ 出力信号コモン Ｂ３ Ｄ５１ ＢＣＤデータ １×１０

２ ２Ａ４ Ｄ５２ ＢＣＤデータ ２×１０ Ｂ４ Ｄ５４ ＢＣＤデータ ４×１０
２ ３Ａ５ Ｄ５８ ＢＣＤデータ ８×１０ Ｂ５ Ｄ６１ ＢＣＤデータ １×１０
３ ３Ａ６ Ｄ６２ ＢＣＤデータ ２×１０ Ｂ６ Ｄ６４ ＢＣＤデータ ４×１０
３ ４Ａ７ Ｄ６８ ＢＣＤデータ ８×１０ Ｂ７ Ｄ７１ ＢＣＤデータ １×１０
４ ４Ａ８ Ｄ７２ ＢＣＤデータ ２×１０ Ｂ８ Ｄ７４ ＢＣＤデータ ４×１０
４ ５Ａ９ Ｄ７８ ＢＣＤデータ ８×１０ Ｂ９ Ｄ８１ ＢＣＤデータ １×１０
５ ５Ａ10 Ｄ８２ ＢＣＤデータ ２×１０ Ｂ10 Ｄ８４ ＢＣＤデータ ４×１０

Ａ11 Ｄ８８ ＢＣＤデータ ８×１０ Ｂ11 Ｄ１１ 位相進み５

Ａ12 Ｄ１２ 位相遅れ Ｂ12 Ｄ１４ 電子クラッチ

Ａ13 Ｄ１８ マスタ軸選択 Ｂ13 Ｄ２１ サイクル終了

Ａ14 Ｄ２２ パターン選択１ Ｂ14 Ｄ２４ パターン選択２
０Ａ15 Ｄ２８ パターン選択３ Ｂ15 Ｄ３１ ＢＣＤデータ １×１０

０ ０Ａ16 Ｄ３２ ＢＣＤデータ ２×１０ Ｂ16 Ｄ３４ ＢＣＤデータ ４×１０
０ １Ａ17 Ｄ３８ ＢＣＤデータ ８×１０ Ｂ17 Ｄ４１ ＢＣＤデータ １×１０
１ １Ａ18 Ｄ４２ ＢＣＤデータ ２×１０ Ｂ18 Ｄ４４ ＢＣＤデータ ４×１０

Ａ19 Ｄ４８ ＢＣＤデータ ８×１０ Ｂ19 Ｄ－ 符号データ１

Ａ20 ＭＦＩＮ Ｍ完了 Ｂ20 予約
０ ０ １ １Ａ21 OUT1/M01 汎用出力 ２ ／ Ｍ出力 ２ Ｂ21 OUT2/M02 汎用出力 ２ ／ Ｍ出力 ２
２ ２ ３ ３Ａ22 OUT3/M04 汎用出力 ２ ／ Ｍ出力 ２ Ｂ22 OUT4/M08 汎用出力 ２ ／ Ｍ出力 ２
４ ４ ５ ５Ａ23 OUT5/M10 汎用出力 ２ ／ Ｍ出力 ２ Ｂ23 OUT6/M20 汎用出力 ２ ／ Ｍ出力 ２
６ ６ ７ ７Ａ24 OUT7/M40 汎用出力 ２ ／ Ｍ出力 ２ Ｂ24 OUT8/M80 汎用出力 ２ ／ Ｍ出力 ２

Ａ25 ＣＭ２ ﾃﾞｼﾞﾀﾙｽｲｯﾁ １段目下位選択 Ｂ25 ＣＭ３ ﾃﾞｼﾞﾀﾙｽｲｯﾁ １段目上位選択

Ａ26 ＣＭ４ ﾃﾞｼﾞﾀﾙｽｲｯﾁ ２段目下位選択 Ｂ26 ＣＭ５ ﾃﾞｼﾞﾀﾙｽｲｯﾁ ２段目上位選択

Ａ27 ＣＭ６ ﾃﾞｼﾞﾀﾙｽｲｯﾁ ３段目下位選択 Ｂ27 ＣＭ７ ﾃﾞｼﾞﾀﾙｽｲｯﾁ ３段目上位選択

Ａ28 ＭＳＴＢ Ｍストローブ Ｂ28 ＦＣＲＰ 電子クラッチ停止中
使用コネクタ：リセプタクル ／ＦＣＮ－３６５Ｐ０５６－ＡＵ （富士通製）

適合ケーブル側コネクタ：ハンダ付けプラグ／ＦＣＮ－３６１Ｊ０５６－ＡＵ

：ケース（シェル）／ＦＣＮ－３６０Ｃ０５６－Ｂ

※１ 下図は本体側コネクタを結合部から見た配列です。

［表６－３］ コネクタＪ５端子配列
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第７章 保護機能

７ １ 保護機能とエラー処理－

コントローラには、異常状態による装置およびモータの破損を防止するための各種保護機能と、

操作ミスなどを知らせるエラー処理機能が内蔵されています。

保護機能としては「アラーム処理」と「ワーニング処理」があり、エラー処理機能としては「エ

ラー表示」があります。

①アラーム処理

異常を検知した場合、モータは停止（異常内容により急停止またはトルクフリー）し、アラ

ーム信号を出力すると同時に、アラームメッセージを表示します。

②ワーニング処理

現状の使用状態を続けると異常となる可能性が高い場合、異常予告による警告を行います。

警告は、ワーニング信号を出力し、ワーニングメッセージを表示しますが、モータの動作は停

止しません。

③エラー表示

操作ミス、入力データ異常などが発生すると、その時点でエラーメッセージを表示します。

異常発生（検知）時の処理内容

モータ動作状態 制御出力信号 ＬＣＤ表示

アラーム処理 急停止またはトルクフリー アラーム信号出力 アラームメッセージ

ワーニング処理 現状動作続行 ワーニング信号出力 ワーニングメッセージ

エラー表示 現状動作続行 出力信号なし エラーメッセージ

［表７－１］ 異常発生と処理
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７ ２ 保護機能一覧－

７－２－１ アラーム一覧

名 称 発生時動作
内 容 解除方法

表 示 出力信号状態

ＩＰＭ異常 ﾓｰﾀの地絡、或いはｺﾝﾄﾛｰﾗ ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ ①電源再投入

とﾓｰﾀ間の配線U,V,Wの短絡 ②リセット信号

や地絡等により、主回路の (RST)入力

ﾄﾗﾝｼﾞｽﾀに電流が流れ過ぎ ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． た。 或いは、ﾊﾟﾜｰ素子の ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＩＰＭＥＲＲ． 冷却用ﾋｰﾄｼﾝｸが過熱した。 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

制御電源不足電圧異常 制御電源（+5V、+15V）の ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ ①電源再投入

電圧が低下した。 ②リセット信号

DC+5V ：約+4.75V以下 (RST)入力

DC+15V ：約+13.5V以下 ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＵＮＤＲＶＯＬＴ１ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

主電源不足電圧異常 主回路ＤＣバスの電圧が 〔P713：AC断時 ①電源再投入

180[370]V以下となった。 停止方法〕によ ②リセット信号

る停止後ﾄﾙｸﾌﾘｰ (RST)入力

内は400V仕様の数値。［ ］

ＡＬＭ． ｱﾗｰﾑ ON

ＵＮＤＲＶＯＬＴ２ （主電源一体型のｺﾝﾄﾛｰﾗの ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

場合、本ｱﾗｰﾑを検出しま ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

す。） ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

過電圧異常 負荷ｲﾅｰｼｬ過大等により、 ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ ①電源再投入

ﾓｰﾀ停止時や減速時の回生 ②リセット信号

処理能力を超え、主回路の (RST)入力

ＤＣ電源電圧が約400[820] ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． V以上になった。 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＯＶＥＲＶＯＬＴ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

内は400V仕様の数値。 ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF［ ］

モータ過熱異常 モータの温度検出用サーミ ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ モータが冷えるま

スタによるモータ温度が、 で待った後

１５０℃以上になった。 ①電源再投入

【補足】 ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． ①本ｱﾗｰﾑは､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ[P736] ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＯＶＥＲＨＥＡＴ２ でｻｰﾐｽﾀ有効時に検出しま ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

す。 ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

サーミスタ断線 モータの温度検出用サーミ ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ 本アラーム条件解

スタが断線または接続され 除後

ていない。 ①電源再投入

【補足】 ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． ①本ｱﾗｰﾑは､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ[P120] ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＴＨＥＲＭＩＳＴ． 及び[P736]でｻｰﾐｽﾀ有効時 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

に検出します。 ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

②ｻｰﾐｽﾀ検出温度が-10℃以

下でも本ｱﾗｰﾑが発生します｡

［表７－２(a)］ アラーム一覧 1/10
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名 称 発生時動作
内 容 解除方法

表 示 出力信号状態

エンコーダ異常 ①ｴﾝｺｰﾀﾞの異常 ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ ｴﾝｺｰﾀﾞ，ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰ

②ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙの断線､未接 ﾌﾞﾙ及びﾊﾟﾗﾒｰﾀ

続、ｺﾈｸﾀの抜け 「P001」の確認後

③ﾊﾟﾗﾒｰﾀで設定したｴﾝｺｰﾀﾞ ｱﾗｰﾑ ON ①電源再投入

ＡＬＭ． の選択が間違っている。 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF ②NCS-FIでｲﾝｸﾘﾒﾝ

ＥＮＣＯＤＥＲ 等が発生した。 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF ﾀﾙｴﾝｺｰﾀﾞ接続時

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF のみ、リセット

信号(RST)入力

電源投入時モータ軸異常 電源投入時にモータ軸が ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ 電源再投入。

回転または振動していた。

電源投入時にモータ軸が回

転または振動していると、 ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． エンコーダの初期化ができ ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＰＷ．ＯＮＥＮＣ ない。 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

【NCS-FSﾀｲﾌﾟのみ検出】 ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

過速度異常 ﾓｰﾀ回転数が定格回転数の ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ ①電源再投入

約130％以上となった。 ②リセット信号

(RST)入力

ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＯＶＥＲＳＰＥＥＤ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

過負荷異常 過負荷、または許容繰返し ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ ①電源再投入

頻度過大により、内蔵電子 ②リセット信号

ｻｰﾏﾙが動作した。 (RST)入力

ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＯＶＥＲＬＯＡＤ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

ＡＣ断検出異常 AC電源電圧が約50ms以上、 〔P713：AC断時 ①電源再投入

約145[290]V以下となった 停止方法〕によ ②リセット信号

（瞬停が発生した。） る停止後ﾄﾙｸﾌﾘｰ (RST)入力

ＡＬＭ． ｱﾗｰﾑ ON

ＡＣＤＯＷＮ [ ]内は400V仕様の数値。 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

偏差オーバーフロー 位置偏差が〔P207：ｵｰﾊﾞｰﾌ ﾓｰﾀ急停止し､ ①電源再投入

ﾛｰ検出ﾊﾟﾙｽ〕の設定値を超 停止後、ﾄﾙｸﾌﾘｰ ②リセット信号

えた。 (RST)入力

ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＯＶＥＲＦＬＯＷ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

［表７－２(b)］ アラーム一覧 2/10
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名 称 発生時動作
内 容 解除方法

表 示 出力信号状態

偏差異常 位置偏差が〔P208：偏差異 ﾓｰﾀ急停止し､ ①電源再投入

常検出ﾊﾟﾙｽ〕の設定値を超 停止後､ｻｰﾎﾞﾛｯｸ ②リセット信号

えた。 ※但し、〔P209： (RST)入力

偏差異常時動作選択〕にて ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． ｢STOP:ｱﾗｰﾑ停止」を選択し ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＶＡＲＩ．ＯＶＥＲ た場合に適用。 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

正方向オーバートラベル 正方向ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ信号 ﾓｰﾀ急停止し､ ①寸動動作にて

(FOT)を検出した。 停止後､ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 逆方向へ移動し、

正方向ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ

ｱﾗｰﾑ ON を解除

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

＋ＨＡＲＤＯＴ． ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

逆方向オーバートラベル 逆方向ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ信号 ﾓｰﾀ急停止し､ ①寸動動作にて

(ROT)を検出した。 停止後､ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 正方向へ移動し、

逆方向ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ

ｱﾗｰﾑ ON を解除

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

－ＨＡＲＤＯＴ． ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

正方向ソフト 現在位置が〔P306：正方向 ﾓｰﾀ急停止し､ ①寸動動作にて

オーバートラベル ｿﾌﾄOTﾘﾐｯﾄ〕の設定値を超 停止後､ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 逆方向へ

えた。 動作可能範囲

ｱﾗｰﾑ ON まで移動

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

＋ＳＯＦＴＯＴ． ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

逆方向ソフト 現在位置が〔P307：逆方向 ﾓｰﾀ急停止し､ ①寸動動作にて

オーバートラベル ｿﾌﾄOTﾘﾐｯﾄ〕の設定値を超 停止後､ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 正方向へ

えた。 動作可能範囲

ｱﾗｰﾑ ON まで移動

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

－ＳＯＦＴＯＴ． ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

アドレス設定異常 ０～２７９の範囲外のアド ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 正しいアドレスに

レスを指定してコマンドを 修正し、

実行しようとした。 ①電源再投入

ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＡＤＤＲＥＲＲ． ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

*1：［P716:RDY信号仕様選択］にて「RDY1」を選択した場合の状態。

他の選択時は異なる状態になる場合があります。

［表７－２(c)］ アラーム一覧 3/10
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名 称 発生時動作
内 容 解除方法

表 示 出力信号状態

モータタイプ未設定 〔P000：モータタイプ〕の ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ モータタイプを設

設定が｢000｣となっている｡ 定した後、電源再

投入

ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＭＯＴＲＴＹＰＥ１ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

モータタイプ不適合 〔P000：モータタイプ〕で ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ モータタイプを正

設定したモータとコントロ しく設定した後、

ーラの組み合わせが合わな ①電源再投入

い。 ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＭＯＴＲＴＹＰＥ２ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

拡張メモリ 拡張メモリ(ｵﾌﾟｼｮﾝ)のデー ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ ①リセット信号

電池電圧低下異常 タ保持用電池の電圧が低下 (RST)入力。

した。

(電源ＯＮ状態で1回だけア ｱﾗｰﾑ ON 早急に弊社ｻｰﾋﾞｽ

ＡＬＭ． ラーム検出します。） ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF にて拡張メモリの

ＲＡＭＢＡＴＴ． ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF 交換が必要。

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

EEPROM(不揮発性ﾒﾓﾘ) コントローラ内蔵のＥＥＰ ﾓｰﾀ急停止し､ ①電源再投入

書き込み異常 ＲＯＭに、データの書き込 停止後､ｻｰﾎﾞﾛｯｸ ②リセット信号

みが出来なかった。 (RST)入力

ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＷＲ．ＥＥＰＲＯＭ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

定格速度指令不正１ 〔P303,P304:電子ギア比〕 ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ 〔P303，P304：電

と〔P310：機械移動量〕の 子ギア比〕及び、

設定によるモータ定格回転 〔P310：機械移動

時の速度が２Ｍ（設定単位 ｱﾗｰﾑ ON 量〕を修正し、

ＡＬＭ． ／sec）を超えた。 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF ①電源再投入

ＳＴＤ．ＳＰＤ．１ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF ②リセット信号

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF (RST)入力

定格速度指令不正２ 〔P303,P304:電子ギア比〕

と〔P310：機械移動量〕の

設定によるモータ定格回転

時の速度が１００（設定単

ＡＬＭ． 位／sec）未満となった。

ＳＴＤ．ＳＰＤ．２

*1：［P716:RDY信号仕様選択］にて「RDY1」を選択した場合の状態。

他の選択時は異なる状態になる場合があります。
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－ 7-6 －

名 称 発生時動作
内 容 解除方法

表 示 出力信号状態

位置決めタイムオーバー 位置決め動作が〔P203：位 ﾓｰﾀ急停止し､ ①電源再投入

置決めタイムオーバー〕の 停止後､ｻｰﾎﾞﾛｯｸ ②リセット信号

設定時間を経過しても完了 (RST)入力

しない。 ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＴＩＭＥＯＵＴ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

位置決めデータ 簡易連続位置決めの連続 ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 連続動作距離を範

オーバーフロー 動作距離を2147483647～ 囲内に修正し、

-2147483647 の範囲外で ①電源再投入

実行しようとした。 ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＤＡＴＡＯＶＥＲ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

１回転データ未設定 〔P305：回転体位置範囲〕 ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 〔P305：回転体位

が設定されていない状態 置範囲〕を正しく

「０」で、割り出し位置決 設定し、

めコマンド或いは、スピン ｱﾗｰﾑ ON ①電源再投入

ＡＬＭ． コマンドを実行しようとし ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF ②リセット信号

Ｐ３０５ＥＲＲ． た。 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1 (RST)入力

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

プログラムエンド グループ０以外のコマンド ﾓｰﾀ急停止し､ 正しいプログラム

コマンド未設定 の実行に於いて、ＰＥＮＤ 停止後､ｻｰﾎﾞﾛｯｸ に修正し、

コマンドを設定していない ①電源再投入

為にアドレスが２８０とな ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． った。 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＰＥＮＤ．ＥＲＲ． ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

サブルーチンコール サブルーチンコールをサブ ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 正しいプログラム

ネスティングオーバー ルーチンリターンをせずに に修正し、

９回実行しようとした。 ①電源再投入

ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＣＡＬＬＯＶＥＲ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

サブルーチン サブルーチンコールを実行 ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 正しいプログラム

リターン不正 せずに、サブルーチンリタ に修正し、

ーンを実行しようとした。 ①電源再投入

ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＲＥＴＥＲＲ． ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

*1：［P716:RDY信号仕様選択］にて「RDY1」を選択した場合の状態。

他の選択時は異なる状態になる場合があります。

［表７－２(e)］ アラーム一覧 5/10



－ 7-7 －

名 称 発生時動作
内 容 解除方法

表 示 出力信号状態

ジャンプアドレス不正 ジャンプ先或いは、サブル ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 正しいアドレスに

ーチンコール先のアドレス 修正し、

を０～２７９の範囲外で指 ①電源再投入

定し、コマンドを実行しよ ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． うとした。 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＪＵＭＰＥＲＲ． ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

スピンコマンド不正 SPNSｺﾏﾝﾄﾞを実行せずに、 ﾓｰﾀ急停止し､ 正しいプログラム

SPNT又はSPNPｺﾏﾝﾄﾞを実行 停止後､ｻｰﾎﾞﾛｯｸ に修正し、

しようとした。 ①電源再投入

或いは、ｽﾋﾟﾝ動作の途中で ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． SPNS,SPNT,SPNP以外のコマ ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＳＰＮ．ＥＲＲ． ンドを実行しようとした。 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

或いは、ｱﾄﾞﾚｽ279にてSPNS ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

又はSPNTｺﾏﾝﾄﾞを実行した｡

除算不正 除数「０」で除算を実行し ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 正しい除数に修正

ようとした。 し、

①電源再投入

ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

０ＤＩＶ．ＥＲＲ． ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

位置決め量異常 パラメータ〔P308：正方向 ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 正しいデータに

位置決め量最大値〕また 修正し、

は、〔P309：逆方向位置決 ①電源再投入

め量最大値〕の設定値を超 ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． える位置決め量にて位置決 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＰＯＳＯＶＥＲ めコマンドを実行しようと ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

した。 ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

不正コマンド 認識できないコマンドを実 ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 正しいデータに

行しようとした。 修正し、

①電源再投入

（通信により不正のコマン ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． ドが登録された場合に発生 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＣＭＮＤ．ＥＲＲ． する。） ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

間接データ№ 不正 間接データ№を０～９９９ ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 正しいデータに

の範囲外で指定したコマン 修正し、

ドを実行しようとした。 ①電源再投入

（間接データ番号オフセッ ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． ト番号を使用した場合また ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＩＸＮＯ．ＥＲＲ． は、通信により不正の間接 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

データ№が登録された場 ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

合に発生する。）

*1：［P716:RDY信号仕様選択］にて「RDY1」を選択した場合の状態。

他の選択時は異なる状態になる場合があります。
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－ 7-8 －

名 称 発生時動作
内 容 解除方法

表 示 出力信号状態

データ保持異常１～４３ 保持していたデータが壊れ ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ データを再設定し

た。 ①電源再投入

②リセット信号

ｱﾗｰﾑ ON (RST)入力

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF 但し、DATA39異

ＤＡＴＡ１ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF 常は解除不可の

１～４３ ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF 為、弊社ｻｰﾋﾞｽ

対応。

表 示 詳 細 内 容

ＤＡＴＡ１ パラメータ（ｸﾞﾙｰﾌﾟ0／P000番台）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ２ パラメータ（ｸﾞﾙｰﾌﾟ1／P100番台）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ３ パラメータ（ｸﾞﾙｰﾌﾟ2／P200番台）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ４ パラメータ（ｸﾞﾙｰﾌﾟ3／P300番台）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ５ パラメータ（ｸﾞﾙｰﾌﾟ4／P400番台）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ６ パラメータ（ｸﾞﾙｰﾌﾟ5／P500番台）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ７ パラメータ（ｸﾞﾙｰﾌﾟ6／P600番台）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ８ パラメータ（ｸﾞﾙｰﾌﾟ7／P700番台）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ９ コマンド（アドレス000～009）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ１０ コマンド（アドレス010～019）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ１１ コマンド（アドレス020～029）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ１２ コマンド（アドレス030～039）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ１３ コマンド（アドレス040～049）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ１４ コマンド（アドレス050～059）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ１５ コマンド（アドレス060～069）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ１６ コマンド（アドレス070～079）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ１７ コマンド（アドレス080～089）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ１８ コマンド（アドレス090～099）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ１９ コマンド（アドレス100～109）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ２０ コマンド（アドレス110～119）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ２１ コマンド（アドレス120～129）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ２２ コマンド（アドレス130～139）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ２３ コマンド（アドレス140～149）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ２４ コマンド（アドレス150～159）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ２５ コマンド（アドレス160～169）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ２６ コマンド（アドレス170～179）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ２７ コマンド（アドレス180～189）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ２８ コマンド（アドレス190～199）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ２９ コマンド（アドレス200～209）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ３０ コマンド（アドレス210～219）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ３１ コマンド（アドレス220～229）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ３２ コマンド（アドレス230～239）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ３３ コマンド（アドレス240～249）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ３４ コマンド（アドレス250～259）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ３５ コマンド（アドレス260～269）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ３６ コマンド（アドレス270～279）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ３７ 間接データ(IX00～IX49)の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ３９ 装置出荷調整用データの内容が壊れた。

ＤＡＴＡ４０ パラメータ（ｸﾞﾙｰﾌﾟ8／P800番台）の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ４２ 間接データ(IX100～IX999)の内容が壊れた。

ＤＡＴＡ４３ 自由曲線運動パターンデータの内容が壊れた。

［表７－２(g)］ アラーム一覧 7/10



－ 7-9 －

名 称 発生時動作
内 容 解除方法

表 示 出力信号状態

アブソエンコーダ ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞのﾌﾟﾘﾛｰﾄﾞ ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾛｯｸ ①電源再投入

プリロード異常 動作後も、ﾌﾟﾘﾛｰﾄﾞが完了 ②リセット信号

しない。 (RST)入力

※ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞ使用時に ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． 適用。 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＡＢＳ．ＰＲＥ．Ｌ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

アブソエンコーダ ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞのﾃﾞｰﾀﾊﾞｯｸ ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ 外部バッテリを

バッテリー異常 ｱｯﾌﾟ用外部ﾊﾞｯﾃﾘｰの電圧が 交換した後に、

低下した。 ①電源再投入

ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． 『電源投入時に検出』 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＡＢＳ．ＢＡＴＴ． ※ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞ使用時に ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

適用。 ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

アブソエンコーダ ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞのｶｳﾝﾄｴﾗｰ ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ ①電源再投入

カウント異常 が発生した。 ②リセット信号

(RST)入力

※ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞ使用時に ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． 適用。 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＡＢＳ．ＣＯＵＮＴ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

アブソエンコーダ ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞの回転量が ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ ①電源再投入

オーバーフロー異常 ±4095回転以上となった。 ②リセット信号

(RST)入力

※ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞ使用時に ｱﾗｰﾑ ON ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞ

ＡＬＭ． 適用。 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF の初期設定操作

ＡＢＳ．ＯＶＥＲ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF を実施。

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

アブソエンコーダ ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞ内部でﾊﾞｯｸ ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ ①電源再投入

データバックアップ異常 ｱｯﾌﾟされていた絶対位置ﾃﾞ ②リセット信号

ｰﾀが消滅した。 (RST)入力

ｱﾗｰﾑ ON ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞ

ＡＬＭ． ※ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞ使用時に ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF の初期設定操作

ＡＢＳ．ＢＡＫＵＰ 適用。 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF を実施。

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

アブソエンコーダ ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞからのﾃﾞｰﾀ ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ ①電源再投入

通信異常 が受信出来ない。 ②リセット信号

(RST)入力

※ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞ使用時に ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． 適用。 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＡＢＳ．ＣＯＭＭ． ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

*1：［P716:RDY信号仕様選択］にて「RDY1」を選択した場合の状態。

他の選択時は異なる状態になる場合があります。

［表７－２(h)］ アラーム一覧 8/10
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名 称 発生時動作
内 容 解除方法

表 示 出力信号状態

自由曲線運動 設定された自由曲線運動 ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 正しいデータに

データ異常 ﾊﾟﾀｰﾝﾃﾞｰﾀに矛盾がある 修正し、

（設定ﾃﾞｰﾀ範囲外等） ①電源再投入

ｸﾞﾙｰﾌﾟ6ｺﾏﾝﾄﾞ（自由曲線運 ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． 動関係）実行時、無効な ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＰＴＮ．ＥＲＲ． ﾊﾟﾀｰﾝ選択を行った。 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

基準位置復帰 マスタ軸復帰［FMR］、基 ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 正しいデータに

データ異常 準位置復帰［FRR］及び[PC 修正し、

NV]の各ｺﾏﾝﾄﾞ実行時及び、 ①電源再投入

自動運転選択時設定された ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． マスタ軸位置及び基準位置 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＦＭＲ．ＥＲＲ． が、〔P805:マスタ軸１サ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

イクル移動量〕よりも大き ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

い。

スレーブ軸 ｸﾞﾙｰﾌﾟ6ｺﾏﾝﾄﾞ（自由曲線運 ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 正しいデータに

移動量異常 動関係）実行時、ﾊﾟﾀｰﾝ 倍 修正し、

率により1ｲﾝﾀｰﾊﾞﾙあたりの ①電源再投入

ｽﾚｰﾌﾞ軸移動量が±9999999 ｱﾗｰﾑ ON ②リセット信号

ＡＬＭ． 9を越えた。 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力

ＳＬＶ．ＯＶＥＲ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

拡張メモリ未装着 自由曲線パターンデータを ﾓｰﾀ ｻｰﾎﾞﾌﾘｰ 弊社、サービスで

格納する拡張メモリが装着 修理。

されていない。 ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＮＯＮＥＸＲＡＭ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

*1：［P716:RDY信号仕様選択］にて「RDY1」を選択した場合の状態。

他の選択時は異なる状態になる場合があります。

［表７－２(i)］ アラーム一覧 9/10
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名 称 発生時動作
内 容 解除方法

表 示 出力信号状態

ＳＱＢ(ｼｰｹﾝｽ制御部) ①ＳＱＢから ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ ①電源再投入

アラーム 電源投入時は１０秒間，

通常時は１秒間以上アク

セスが無い。 ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． ②自己診断，強制寸動何れ ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＳＱＢＥＲＲ． かのﾓｰﾄﾞを抜けた。 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御用ＩＣ不良 ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御の通信を ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ 弊社、サービスで

制御するＩＣ部品が不良に 修理。

なった。 ｱﾗｰﾑ ON

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF

ＮＥＴＩＣＥＲ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御用通信断 ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御用の通信が ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ シーケンス制御が

出来なくなった。 リモートで接続さ

ｼｰｹﾝｽ制御するｺﾝﾄﾛｰﾗが ｱﾗｰﾑ ON れているシステム

ＡＬＭ． 先に電源ＯＦＦした場合も ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF 全体を、電源再投

ＮＥＴＥＲＲ． 発生。 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF 入。

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

ＣＰＵ異常 装置故障。 ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ ①電源再投入

ｱﾗｰﾑ 点滅 ②装置交換、

ＡＬＭ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF または弊社にて

ＣＰＵＲＡＭ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF 修理が必要。

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

ＡＬＭ．

ＥＸＲＡＭ

ＡＬＭ．

ＤＳＰＢＯＯＴ

ＡＬＭ．

ＤＳＰＢＯＯＴ１

ＡＬＭ．

ＤＳＰＰＡＲＡ

ＣＰＵ異常 ＣＰＵやメモリ(ROM,RAM) ﾓｰﾀ ﾄﾙｸﾌﾘｰ ①電源再投入

等の異常により、ウオッチ

装置正面 ＬＥＤが点灯 ドックタイマがタイムアッ ②装置交換、

プした。 ｱﾗｰﾑ ON または弊社にて

ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF 修理が必要。

HALT ● ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

［表７－２(j)］ アラーム一覧 10/10
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７－２－２ ワーニング一覧

名 称 発生時動作
内 容 解除方法

表 示 出力信号状態

過負荷予告 現状動作条件のまま運転を 現状動作続行。 ①過負荷要因を取

続行した場合、過負荷異常 り除く

となる。

ｱﾗｰﾑ OFF

ＷＮＧ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ ON

ＯＶＥＲ．ＬＯＡＤ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

偏差異常警告 位置偏差が〔P208：偏差異 現状動作続行。 ①偏差異常発生原

常検出ﾊﾟﾙｽ〕の設定値を超 因を取り除く

えた。 （負荷の増大、ゲ

※〔P209：偏差異常時動作 ｱﾗｰﾑ OFF インや加減速時間

ＷＮＧ． 選択〕で『動作継続』を選 ﾜｰﾆﾝｸﾞ ON の設定不良等）

ＶＡＲＩ．ＯＶＥＲ 択した場合に適用。 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

主電源不足電圧検出警告 主回路ＤＣバスの電圧が約 ﾓｰﾀﾄﾙｸﾌﾘｰ 主電源電圧を正常

180[370]V以下となった。 範囲に復旧する。

[ ]内は400V仕様の数値。 ｱﾗｰﾑ OFF

ＷＮＧ． （主電源分離型のｺﾝﾄﾛｰﾗの ﾜｰﾆﾝｸﾞ ON

ＵＮＤＲＶＯＬＴ２ 場合、本ワーニングを検出 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ OFF

します。） ﾌﾞﾚｰｷ解除OFF

原点復帰未完了 原点復帰が未完了の状態で 自動ｽﾀｰﾄ信号を ①原点復帰を実行

自動起動警告 自動運転を起動した為、起 無視する。 する

動信号を無視した。

※〔P409：自動運転許可条 ｱﾗｰﾑ OFF （自動モード以外

ＷＮＧ． 件選択〕が無条件の場合は ﾜｰﾆﾝｸﾞ ON を選択すると

ＨＯＭＥ．ＥＲＲ． 検出しない。 ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF）

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

アブソエンコーダ ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞのﾃﾞｰﾀﾊﾞｯｸ 現状動作続行。 ①外部バッテリー

バッテリー異常警告 ｱｯﾌﾟ用外部ﾊﾞｯﾃﾘｰの電圧が を交換

低下した。

ｱﾗｰﾑ OFF

ＷＮＧ． 『常時監視』 ﾜｰﾆﾝｸﾞ ON

ＡＢＳ．ＢＡＴＴ． ※ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞ使用時に ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON

適用。 ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

アブソエンコーダ ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞのﾌﾟﾘﾛｰﾄﾞ 現状動作続行。 ①プリロード，プ

プリロード未完警告 ﾌﾟﾘｾｯﾄが未完了。 リセット処理を実

行する

※ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞ使用時に ｱﾗｰﾑ OFF

ＷＮＧ． 適用。 ﾜｰﾆﾝｸﾞ ON

ＡＢＳ．ＰＲＥ．Ｌ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御用 ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御用の通信が 現状動作続行。 ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御す

通信待ち警告 開始されていない。 るｺﾝﾄﾛｰﾗの電源を

ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御するｺﾝﾄﾛｰﾗ 入れる。

が動作していない時に発生 ｱﾗｰﾑ OFF

ＷＮＧ． ﾜｰﾆﾝｸﾞ ON

ＮＥＴＮＯＲＤＹ ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON

ﾌﾞﾚｰｷ解除ON

［表７－３］ ワーニング一覧
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７－２－３ エラー一覧

名 称 発生時動作
内 容 解除方法

表 示 出力信号状態

データ入力範囲エラー 入力したパラメータやデー 編集モードの状 ①何らかのキー入

タの値が設定範囲外の値で 態でモータは現 力でエラー解除

ある。 状動作続行し、 し、正しいデータ

出力信号に変化 を再設定する

ＥＲＲ． 無し。

ＥＤＩＴ１

データ設定値エラー 複数の関連ﾊﾟﾗﾒｰﾀの値から 編集モードの状 ①何らかのキー入

計算された結果が設定範囲 態でモータは現 力でエラー解除

外の値である。 状動作続行し、 し、正しいデータ

出力信号に変化 を再設定する

ＥＲＲ． 無し。

ＥＤＩＴ２

２重操作エラー ＬＣＤモジュールとＭＤＩ 編集モードの状 ①何らかのキー入

の双方同時に同じアドレス 態でモータは現 力でエラー解除

のコマンドを編集した。 状動作続行し、 し、一方だけで操

出力信号に変化 作する

ＥＲＲ． 無し。

ＥＤＩＴ３

［表７－４］ エラー一覧
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第８章 リモート

８ １ パラメータ－

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ６タイプに於けるパラメータエリア一覧を示します。

尚、予約のパラメータに付きましては、「未設定」若しくは「０」を設定して下さい。

また、データ設定方法に付きましては、別冊の取扱説明書『通信プロトコル 編』を参照して下さい。

デバイス ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
パラメータ名称 設定方法 設 定 値

№ №

R0000
P000 モータ・タイプ 数値設定 000 ～ 999

R0001

R0002 0:INC 1:C-ABS 2:ABS
P001 エンコーダ・タイプ選択 番号選択

R0003

R0004 0:1000 1:2000 2:2048
P002 エンコーダ・パルス選択 番号選択

R0005 3:2500 4:4096 5:6000

R0008
---- 予約

R0009

R0008
P004 エンコーダパルス出力分周値 数値設定 01 ～ 32

R0009

R0010 0:2048
P005 ＡＢＳエンコーダ分解能選択 番号選択

R0011 1:4096

R0012
P006 ＡＢＳ基準データ 数値設定 -16777216 ～ 16777215

R0013

R0014
P007 ＡＢＳ基準機械位置 数値設定 -99999999 ～ 99999999

R0015

R0016 0:7.5KHz 1:10KHz
P008 キャリア周波数選択 番号選択

R0017 2:15KHz

R0018
---- 予約

～

R0039

［表８－１ (a)］パラメータエリア一覧 1/13
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デバイス ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
パラメータ名称 設定方法 設 定 値

№ №

R0040
P020 モータタイプ・極数 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0041

R0042
P021 定格トルク電流 数値設定 00001 ～ 65535

R0043

R0044
P022 定格回転数（界磁制御基底回転数） 数値設定 00100 ～ 20000

R0045

R0046
P023 瞬時最大トルク率 数値設定 100 ～ 300

R0047

R0048
P024 励磁電流 数値設定 00000 ～ 65535

R0049

R0050
---- 予約

R0051

R0052
P026 電流ループ係数 数値設定 00000 ～ 65535

R0053

R0054
---- 予約

R0055

R0056
P028 Ｒ２補正変化率 数値設定 00000 ～ 65535

R0057

R0058
P029 位相補正角度 数値設定 -100 ～ 100

R0059

R0060
---- 予約

～

R0073

R0074
P037 トルク指令値変化量リミッタ値率 数値設定 00000 ～ 65535

R0075

R0076
---- 予約

～

R0079

R0080
P040 一次抵抗 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0081

R0082
P041 二次抵抗 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0083

R0084
P042 一次自己インダクタンス 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0085

R0086
P043 二次自己インダクタンス 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0087

R0088
P044 相互インダクタンス 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0089

R0090
P045 漏れ係数 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0091

R0092
P046 デッドタイム補正時間 数値設定 00000 ～ 65535

R0093

R0094
P047 電流ループカットオフ周波数 数値設定 00000 ～ 65535

R0095

R0096
P048 電流ループ微分時定数 数値設定 00000 ～ 65535

R0097

R0098
P049 トルク定数 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0099

R0100
---- 予約

～

R0117

R0118
P059 特殊エンコーダパルス数 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0119

［表８－１ (b)］パラメータエリア一覧 2/13
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デバイス ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
パラメータ名称 設定方法 設 定 値

№ №

R0120
P200 位置ループゲイン 数値設定 000 ～ 199

R0121

R0122
P201 サーボロックゲイン 数値設定 000 ～ 199

R0123

R0124
P202 位置決め完了範囲 数値設定 000 ～ 999

R0125

R0126
P203 位置決めタイムオーバー 数値設定 0.00 ～ 9.99

R0127

R0128
P204 バックラッシュ補正値 数値設定 -999 ～ 999

R0129

R0130
P205 フィードフォワード率 数値設定 000 ～ 120

R0131

R0132
P206 フィードフォワード・シフト率 数値設定 000 ～ 100

R0133

R0134
P207 オーバーフロー検出パルス 数値設定 01000 ～ 32767

R0135

R0136
P208 偏差異常検出パルス 数値設定 00000 ～ 32767

R0137

R0138 0:STOP
P209 偏差異常時動作選択 番号選択

R0139 1:CONTINUE

R0140
P210 Ｓ字加減速増加時間 数値設定 00000 ～ 10000

R0141

R0142
P211 加速時間１ 数値設定 00.000 ～ 99.999

R0143

R0144
P212 加速時間２ 数値設定 00.000 ～ 99.999

R0145

R0146
P213 加速時間３ 数値設定 00.000 ～ 99.999

R0147

R0148
P214 減速時間１ 数値設定 00.000 ～ 99.999

R0149

R0150
P215 減速時間２ 数値設定 00.000 ～ 99.999

R0151

R0152
P216 減速時間３ 数値設定 00.000 ～ 99.999

R0153

R0154
P217 メーカ専用 数値設定 0

R0155

R0156
P218 メーカ専用 数値設定 0

R0157

R0158
---- 予約

～

R0179
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－ 8-4 －

デバイス ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
パラメータ名称 設定方法 設 定 値

№ №

R0180 0:FORWARD
P300 回転方向選択 番号選択

R0181 1:REVERSE

R0182 0:mm 1:゜(deg)
P301 設定単位選択 番号選択

R0183 2:in (inch)

R0184 0:0.001 1:0.01
P302 指令単位 番号選択

R0185 2:0.1 3:1

R0186
P303 電子ギア比分子 数値設定 00001 ～ 65535

R0187

R0188
P304 電子ギア比分母 数値設定 00001 ～ 65535

R0189

R0190
P305 回転体位置範囲 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0191

R0192
P306 正方向ソフトＯＴリミット 数値設定 -99999999 ～ 99999999

R0193

R0194
P307 逆方向ソフトＯＴリミット 数値設定 -99999999 ～ 99999999

R0195

R0196
P308 正方向位置決め量最大値 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0197

R0198
P309 逆方向位置決め量最大値 数値設定 -99999999 ～ 00000000

R0199

R0200
P310 機械移動量 数値設定 00000 ～ 65535

R0201

R0202
---- 予約

～

R0219
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－ 8-5 －

デバイス ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
パラメータ名称 設定方法 設 定 値

№ №

R0220
P400 寸動速度１ 数値設定 0000001 ～ 9999999

R0221

R0222
P401 寸動速度２ 数値設定 0000001 ～ 9999999

R0223

R0224 0:STD.HOME 1:LS LESS
P402 原点復帰方式選択 番号選択

R0225 2:STOP HOME 3:OT HOME

R0226 0:ENC.MARK
P403 原点マーカ選択 番号選択

R0227 1:NON.MARK

R0228
P404 原点復帰速度 数値設定 0000001 ～ 9999999

R0229

R0230
P405 原点復帰クリープ速度 数値設定 0000001 ～ 9999999

R0231

R0232
P406 原点位置定数 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0233

R0234
P407 原点セット距離 数値設定 -99999999 ～ 99999999

R0235

R0236
P408 位置データ基準点 数値設定 -99999999 ～ 99999999

R0237

R0238 0:AUTO.N
P409 自動運転許可条件選択 番号選択

R0239 1:AUTO.Y

R0240
P410 ＯＴ戻り原点復帰ＯＴ時減速時間 数値設定 00.00 ～ 99.99

R0241

R0242 0:TRG.EDGE
P411 外部トリガレベル選択 番号選択

R0243 1:TRG.LEVEL

R0244
---- 予約

～

R0259
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－ 8-6 －

デバイス ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
パラメータ名称 設定方法 設 定 値

№ №

R0260
P500 メーカ専用 数値設定 0

R0261

R0262
P501 メーカ専用 数値設定 0

R0263

R0264 0:ABSOLUTE 1:MACHINE
P502 ＬＣＤ現在位置表示選択 番号選択

R0265 2:INCREMENT 3:ABS.ENC

R0266 0:ABSOLUTE 1:MACHINE
P503 ＭＤＩ現在位置表示選択 番号選択

R0267 2:INCREMENT 3:ABS.ENC

R0268
P504 ＭＤＩ間接データ編集専用操作選択 数値設定 00 ～ 50

R0269

R0270
---- 予約

～

R0279

R0280
P510 通信機能選択 数値設定 0 ～ 9

R0281

R0282
---- 予約

R0283

R0284
P512 通信ＩＤＮo. 数値設定 0 ～ 16

R0285

R0286 0:7 BITS
P513 データ長選択（ｼﾘｱﾙ通信） 番号選択

R0287 1:8 BITS

R0288 0:NONE 1:ODD
P514 パリティー選択（ｼﾘｱﾙ通信） 番号選択

R0289 2:EVEN

R0290 0:2400 1:4800 2:9600
P515 ボーレイト選択（ｼﾘｱﾙ通信） 番号選択

R0291 3:19200 4:56000

R0292
P516 ローカル時外部入力無効選択１ 数値設定 00000000 ～ 268435455

R0293

R0294
P517 リモート時外部入力有効選択１ 数値設定 00000000 ～ 268435455

R0295

R0296
P518 ローカル時外部入力無効選択２ 数値設定 00000000 ～ 268435455

R0297

R0298
P519 リモート時外部入力有効選択２ 数値設定 00000000 ～ 268435455

R0299

R0300
P520 メーカ専用 数値設定 0

R0301

R0302
P521 通信グループＩＤ設定１ 数値設定 000 ～ 255

R0303

R0304 0:RESP.OFF
P522 通信グループ応答有無１ 番号選択

R0305 1:RESP. ON

R0306
P523 通信グループＩＤ設定２ 数値設定 000 ～ 255

R0307

R0308 0:RESP.OFF
P524 通信グループ応答有無２ 番号選択

R0309 1:RESP. ON

R0310
P525 通信グループＩＤ設定３ 数値設定 000 ～ 255

R0311

R0312 0:RESP.OFF
P526 通信グループ応答有無３ 番号選択

R0313 1:RESP. ON

R0314
P527 通信グループＩＤ設定４ 数値設定 000 ～ 255

R0315

R0316 0:RESP.OFF
P528 通信グループ応答有無４ 番号選択

R0317 1:RESP. ON

R0318
P529 通信グループＩＤ設定５ 数値設定 000 ～ 255

R0319

R0320 0:RESP.OFF
P530 通信グループ応答有無５ 番号選択

R0321 1:RESP. ON

［表８－１ (f)］パラメータエリア一覧 6/13



－ 8-7 －

デバイス ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
パラメータ名称 設定方法 設 定 値

№ №

R0322
---- 予約

～

R0339

R0340 0:CIH CLOSE
P600 ＣＩＨ信号仕様選択 番号選択

R0341 1:CIH OPEN

R0342 0:FORWARD
P601 パルス列指令相順切換 番号選択

R0343 1:REVERSE

R0344 0:X1 1:X2 2:X4
P602 パルス列指令倍率選択 番号選択

R0345 3:F/R PULSE 4:P + F/R

5:EXT1.PLS 6:EXT2.PLS

R0346
---- （予約）

～

R0355

R0356 0:RECEIVE 1:FC.RC
P608 パルス列通信受信／送信データ選択 番号選択

R0357 2:CMND.P 3:MT.ENC

R0358
---- 予約

R0359

［表８－１ (g)］パラメータエリア一覧 7/13



－ 8-8 －

デバイス ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
パラメータ名称 設定方法 設 定 値

№ №

R0360
P700 モニター１選択 番号選択 0:SPD.REF. 1:SPD.FB.

R0361
2:TRQ.REF. 3:TRQ.LIM.+

R0362
P701 モニター２選択 番号選択 4:TRQ.LIM.- 5:P.RANGE.L

R0363
6:P.RANGE.H 7:SPD.OUT

8:SCL.OUT 9:IX62

10:IX63 11:OPT.W

12:OPT.L

R0364
P702 速度ゼロ範囲 数値設定 00 ～ 99

R0365

R0366
P703 粗一致範囲 数値設定 00000001 ～ 99999999

R0367

R0368 0:SERVO ON
P704 ＳＯＮ信号論理選択 番号選択

R0369 1:SHUT OFF

R0370 0:OT.CHK.Y
P705 ハードウェアＯＴ有効／無効選択 番号選択

R0371 1:OT.CHK.N

R0372
P706 モード変更確認ディレイ時間 数値設定 0.00 ～ 9.99

R0373

R0374
P707 ソフトリミットスイッチ位置１ 数値設定 -99999999 ～ 99999999

R0375

R0376
P708 ソフトリミットスイッチ位置２ 数値設定 -99999999 ～ 99999999

R0377

R0378
P709 ソフトリミットスイッチ位置３ 数値設定 -99999999 ～ 99999999

R0379

R0380 0:FREE RUN
P710 非常停止時停止方法 番号選択

R0381 1:QUICK

R0382
P711 非常停止時減速時間 数値設定 00.00 ～ 50.00

R0383

R0384
P712 非常停止後サーボオフディレイ時間 数値設定 0.00 ～ 9.99

R0385

R0386 0:FREE RUN
P713 ＡＣ断時停止方法 番号選択

R0387 1:QUICK

R0388 0:DIG BCD
P714 デジタルスイッチ入力仕様選択 番号選択

R0389 1:DIG COM

R0390 0:ALM/WNG1 1:ALM/WNG2
P715 ＡＬＭ／ＷＮＧ信号論理選択 番号選択

R0391 2:ALM/WNG3 3:ALM/WNG4

R0392 0:RDY1 1:RDY2
P716 ＲＤＹ信号仕様選択 番号選択

R0393 2:RDY3 3:RDY4

R0394
P717 出力信号機能選択１ 数値設定 000 ～ 255

R0395

R0396
---- 予約

R0397

R0398 0:PN1
P719 ＰＮ信号仕様選択 番号選択

R0399 1:PN2

［表８－１ (h)］パラメータエリア一覧 8/13



－ 8-9 －

デバイス ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
パラメータ名称 設定方法 設 定 値

№ №

R0400
P720 ＳＱＢ書き込みデータ１ 数値設定 00000 ～ 29999

R0401

R0402
P721 ＳＱＢ書き込みデータ２ 数値設定 00000 ～ 29999

R0403

R0404
P722 ＳＱＢ書き込みデータ３ 数値設定 00000 ～ 29999

R0405

R0406
---- （予約）

R0407

R0408
P724 ＳＱＢ読み出しデータ１ 数値設定 00000 ～ 29999

R0409

R0410
P725 ＳＱＢ読み出しデータ２ 数値設定 00000 ～ 29999

R0411

R0412
P726 ＳＱＢ読み出しデータ３ 数値設定 00000 ～ 29999

R0413

R0414
P727 ＳＱＢ読み出しデータ４ 数値設定 00000 ～ 29999

R0415

R0416
P728 ＳＱＢ読み出しデータ５ 数値設定 00000 ～ 29999

R0417

R0418
P729 ＳＱＢ読み出しデータ６ 数値設定 00000 ～ 29999

R0419

R0420
P730 メーカ専用 数値設定 0

R0421

R0422
P731 メーカ専用 数値設定 0

R0423

R0424
P732 メーカ専用 数値設定 0

R0425

R0426
P733 メーカ専用 数値設定 0

R0427

R0428
P734 ブレーキ出力デｲレイ時間 数値設定 000 ～ 999

R0429

R0430
---- 予約

R0431

R0432 0:ALM.OH2.N
P736 モータ過熱異常検出選択 番号選択

R0433 1:ALM.OH2.Y

R0434
P737 外部入力信号入力割付け １ 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0435

R0436
P738 外部入力信号入力割付け ２ 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0437

R0438
P739 外部入力信号入力割付け ３ 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0439

R0440
P740 外部出力信号出力割付け １ 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0441

R0442
P741 外部出力信号出力割付け ２ 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0443

R0444 0:RST
P742 リセット信号選択 番号選択

R0445 1:CPU RST

R0446
---- 予約

～

R0459

［表８－１ (i)］パラメータエリア一覧 9/13



－ 8-10 －

デバイス ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
パラメータ名称 設定方法 設 定 値

№ №

R0460
P100 低速ゲイン範囲 数値設定 000 ～ 999

R0461

R0462
P101 速度ループゲイン 数値設定 000 ～ 499

R0463

R0464
P102 速度ループ積分時定数 数値設定 000 ～ 999

R0465

R0466
P103 速度ループ微分時定数 数値設定 0000 ～ 9999

R0467

R0468
P104 トルク指令ﾌｨﾙﾀ周波数 数値設定 0000 ～ 1000

R0469

R0470
P105 速度ループゲイン ／低速ｹﾞｲﾝ範囲 数値設定 000 ～ 499

R0471

R0472
P106 速度ループ積分時定数／低速ｹﾞｲﾝ範囲 数値設定 000 ～ 999

R0473

R0474
P107 速度ループ微分時定数／低速ｹﾞｲﾝ範囲 数値設定 0000 ～ 9999

R0475

R0476
P108 トルク指令ﾌｨﾙﾀ周波数／低速ｹﾞｲﾝ範囲 数値設定 0000 ～ 1000

R0477

R0478
P109 トルク制限値１＋ 数値設定 000 ～ 300

R0479

R0480
P110 トルク制限値１－ 数値設定 000 ～ 300

R0481

R0482
P111 トルク制限値２＋ 数値設定 000 ～ 300

R0483

R0484
P112 トルク制限値２－ 数値設定 000 ～ 300

R0485

R0486 0:BOTH 1:+ONLY
P113 ｵｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ･ﾃｽﾄ運転方向選択 番号選択

R0487 2:-ONLY

R0488
P114 ｵｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ･ﾃｽﾄ運転速度比率 数値設定 0.00 ～ 1.00

R0489

R0490 0:ALM.TL N
P115 アラーム停止時トルク制限選択 番号選択

R0491 1:ALM.TL Y

R0492
P116 速度ループゲイン ／GSEL信号ON時 数値設定 000 ～ 499

R0493

R0494
P117 速度ループ積分時定数／GSEL信号ON時 数値設定 000 ～ 999

R0495

R0496
P118 速度ループ微分時定数／GSEL信号ON時 数値設定 0000 ～ 9999

R0497

R0498
P119 トルク指令ﾌｨﾙﾀ周波数／GSEL信号ON時 数値設定 0000 ～ 1000

R0499

R0500 0:R2 OFF 1:R2 ID
P120 Ｒ２補正選択 番号選択

R0501 2:R2 TH

R0502 0:STD
P121 電子サーマル検出選択 番号選択

R0503 1:BIG

R0504 0: DECUP OFF
P122 非干渉制御有効／無効選択 番号選択

R0505 1: DECUP ON

［表８－１ (j)］パラメータエリア一覧 10/13
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デバイス ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
パラメータ名称 設定方法 設 定 値

№ №

R0506
～ ---- 予約

R0537

R0538
P139 速度ループ比例ゲイン分配率 数値設定 000 ～ 100

R0539

R0540
P140 イナーシャ 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0541

R0542
P141 粘性摩擦 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0543

R0544
P142 速度ループＦＦ２補償率 数値設定 000 ～ 100

R0545

R0546
P143 最大回転数 数値設定 00000 ～ 20000

R0547

R0548
P144 ノッチフィルタ中心周波数 数値設定 0000 ～ 4999

R0549

R0550
P145 ノッチフィルタバンド幅 数値設定 0000 ～ 4999

R0551

R0552
---- 予約

～

R0559

［表８－１ (k)］パラメータエリア一覧 11/13



－ 8-12 －

デバイス ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
パラメータ名称 設定方法 設 定 値

№ №

R0560 0:mm 1:゜(deg)
P800 マスタ軸設定単位選択 番号選択

R0561 2:in (inch)

R0562 0:0.001 1:0.01
P801 マスタ軸指令単位 番号選択

R0563 2:0.1 3:1

R0564
P802 １サイクル分解能 数値設定 00100 ～ 50000

R0565

R0566
P803 マスタ軸１サイクル変換移動量 数値設定 00000001 ～ 99999999

R0567

R0568
P804 マスタ軸１サイクル変換パルス 数値設定 00000001 ～ 99999999

R0569

R0570
P805 マスタ軸１サイクル移動量 数値設定 00000001 ～ 99999999

R0571

R0572
P806 位相調整量 数値設定 00000 ～ 65535

R0573

R0574
---- 予約

R0575

R0576
P808 内部マスタ軸速度１ 数値設定 000000 ～ 250000

R0577

R0578
P809 内部マスタ軸速度２ 数値設定 000000 ～ 250000

R0579

R0580
P810 内部マスタ軸加速時間 数値設定 00.000 ～ 99.999

R0581

R0582
P811 内部マスタ軸減速時間 数値設定 00.000 ～ 99.999

R0583

R0584
P812 マスタ軸速度ゼロ範囲 数値設定 000000 ～ 250000

R0585

R0586
---- （予約）

～

R0599

R0600
P820 スレーブ軸同期遅れ補償時間 数値設定 00.0 ～ 99.9

R0601

R0602
P821 スレーブ軸同期遅れ補償ﾌｨﾙﾀ時定数 数値設定 0.000 ～ 0.100

R0603

R0604
---- （予約）

～

R0619

［表８－１ (l)］パラメータエリア一覧 12/13



－ 8-13 －

デバイス ﾊﾟﾗﾒｰﾀ
パラメータ名称 設定方法 設 定 値

№ №

R0620 マスタ基準位置
P830 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0621 （ＳＥＬ．１用）

R0622 起動時マスタ軸遅延長
P831 数値設定 -99999999 ～ 99999999

R0623 （ＳＥＬ．１用）

R0624 パターン倍率分母
P832 数値設定 -99999999 ～ 99999999

R0625 （ＳＥＬ．１用）

R0626 パターン倍率分子番号
P833 数値設定 00 ～ 99

R0627 （ＳＥＬ．１用）

R0628
---- （予約）

～

R0639

R0640 マスタ基準位置
P840 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0641 （ＳＥＬ．２用）

R0642 起動時マスタ軸遅延長
P841 数値設定 -99999999 ～ 99999999

R0643 （ＳＥＬ．２用）

R0644 パターン倍率分母
P842 数値設定 -99999999 ～ 99999999

R0645 （ＳＥＬ．２用）

R0646 パターン倍率分子番号
P843 数値設定 00 ～ 99

R0647 （ＳＥＬ．２用）

R0648
---- （予約）

～

R0659

R0660 マスタ基準位置
P850 数値設定 00000000 ～ 99999999

R0661 （ＳＥＬ．３用）

R0662 起動時マスタ軸遅延長
P851 数値設定 -99999999 ～ 99999999

R0663 （ＳＥＬ．３用）

R0664 パターン倍率分母
P852 数値設定 -99999999 ～ 99999999

R0665 （ＳＥＬ．３用）

R0666 パターン倍率分子番号
P853 数値設定 00 ～ 99

R0667 （ＳＥＬ．３用）

［表８－１ (m)］パラメータエリア一覧 13/13
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８ ２ コマンド－

自由曲線運動コマンドのコマンドフォーマットについて述べます。

尚、「自由曲線運動以外のコマンド」及び「データ設定」に付きましては、別冊の取扱説明書『通信プロ

トコル 編』を参照して下さい。

各コマンドデータの項目に対応したデバイス№は、指定されたコマンドデータアドレスの先頭デバイス№

から開始します。

＜例＞

コマンドデータアドレス が「０」の場合、先頭のデバイス№ は「R0800」となり、コマンドデータのデバ

イス№ は ｛[先頭№]+０＝R0800｝～｛[先頭№]+９＝R0809｝ となります。

尚、以下の表では コマンドデータアドレス＝「０」、[先頭№]＝R0800 の場合を例としています。

［自由曲線運動コマンド（ＦＣＭ）］

ﾃﾞﾊﾞｲｽ№ ﾃﾞﾊﾞｲｽ № (ﾋﾞｯﾄ) 項 目

＜例＞ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

R0800 [先頭№]+ ０ ｺﾏﾝﾄﾞ･ｺｰﾄﾞ:６０Ｈ 間接指定フラグ

ﾋﾞｯﾄ (0:直接、1:間接指定)

2 :DT2 直接/間接指定

上記以外は、0を設定

R0801 [先頭№]+ １ ＤＴ５:0を設定 ＤＴ６: ＤＴ７:0を設定 ＤＴ８:0を設定

(未使用) パラメータ選択 (未使用) (未使用)

0:SEL1

1:SEL2

2:SEL3

R0802 [先頭№]+ ２ ＤＴ０:0を設定 (未使用)

上位ﾃﾞｰﾀ

R0803 [先頭№]+ ３

下位ﾃﾞｰﾀ

R0804 [先頭№]+ ４ ＤＴ１:0を設定 (未使用)

上位ﾃﾞｰﾀ

R0805 [先頭№]+ ５

下位ﾃﾞｰﾀ

R0806 [先頭№]+ ６ ＤＴ２:同期開始調整有／無効データ

上位ﾃﾞｰﾀ

R0807 [先頭№]+ ７

下位ﾃﾞｰﾀ

R0808 [先頭№]+ ８ ＤＴ３:0を設定 (未使用)

R0809 [先頭№]+ ９ ＤＴ４:0を設定 (未使用)

［表８－２］自由曲線運動コマンド（ＦＣＭ）データ形式
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［自由曲線基準位置復帰コマンド（ＦＲＲ）］

ﾃﾞﾊﾞｲｽ№ ﾃﾞﾊﾞｲｽ № (ﾋﾞｯﾄ) 項 目

＜例＞ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

R0800 [先頭№]+ ０ ｺﾏﾝﾄﾞ･ｺｰﾄﾞ:６１Ｈ 間接指定フラグ

ﾋﾞｯﾄ (0:直接、1:間接指定)

1 :DT1 直接/間接指定

上記以外は、0を設定

R0801 [先頭№]+ １ ＤＴ５:0を設定 ＤＴ６: ＤＴ７:0を設定 ＤＴ８:0を設定

(未使用) パラメータ選択 (未使用) (未使用)

0:SEL1

1:SEL2

2:SEL3

R0802 [先頭№]+ ２ ＤＴ０:0を設定 (未使用)

上位ﾃﾞｰﾀ

R0803 [先頭№]+ ３

下位ﾃﾞｰﾀ

R0804 [先頭№]+ ４ ＤＴ１:速度データ

上位ﾃﾞｰﾀ

R0805 [先頭№]+ ５

下位ﾃﾞｰﾀ

R0806 [先頭№]+ ６ ＤＴ２:0を設定 (未使用)

上位ﾃﾞｰﾀ

R0807 [先頭№]+ ７

下位ﾃﾞｰﾀ

R0808 [先頭№]+ ８ ＤＴ３:0を設定 (未使用)

R0809 [先頭№]+ ９ ＤＴ４:0を設定 (未使用)

［表８－３］自由曲線基準位置復帰コマンド（ＦＲＲ）データ形式
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［自由曲線マスタ軸位置復帰コマンド（ＦＭＲ）］

ﾃﾞﾊﾞｲｽ№ ﾃﾞﾊﾞｲｽ № (ﾋﾞｯﾄ) 項 目

＜例＞ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

R0800 [先頭№]+ ０ ｺﾏﾝﾄﾞ･ｺｰﾄﾞ:６２Ｈ 間接指定フラグ

ﾋﾞｯﾄ (0:直接、1:間接指定)

0 :DT0 直接/間接指定

1 :DT1 直接/間接指定

上記以外は、0を設定

R0801 [先頭№]+ １ ＤＴ５:0を設定 ＤＴ６: ＤＴ７:0を設定 ＤＴ８:0を設定

(未使用) パラメータ選択 (未使用) (未使用)

0:SEL1

1:SEL2

2:SEL3

R0802 [先頭№]+ ２ ＤＴ０:マスタ軸位置データ

上位ﾃﾞｰﾀ

R0803 [先頭№]+ ３

下位ﾃﾞｰﾀ

R0804 [先頭№]+ ４ ＤＴ１:速度データ

上位ﾃﾞｰﾀ

R0805 [先頭№]+ ５

下位ﾃﾞｰﾀ

R0806 [先頭№]+ ６ ＤＴ２:0を設定 (未使用)

上位ﾃﾞｰﾀ

R0807 [先頭№]+ ７

下位ﾃﾞｰﾀ

R0808 [先頭№]+ ８ ＤＴ３:0を設定 (未使用)

R0809 [先頭№]+ ９ ＤＴ４:0を設定 (未使用)

［表８－４］自由曲線マスタ位置復帰コマンド（ＦＭＲ）データ形式
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［自由曲線パターンクリアコマンド（ＰＣＬＲ）］

ﾃﾞﾊﾞｲｽ№ ﾃﾞﾊﾞｲｽ № (ﾋﾞｯﾄ) 項 目

＜例＞ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

R0800 [先頭№]+ ０ ｺﾏﾝﾄﾞ･ｺｰﾄﾞ:６３Ｈ 間接指定フラグ

ﾋﾞｯﾄ (0:直接、1:間接指定)

2 :DT2 直接/間接指定

上記以外は、0を設定

R0801 [先頭№]+ １ ＤＴ５:0を設定 ＤＴ６:0を設定 ＤＴ７:0を設定 ＤＴ８:0を設定

(未使用) (未使用) (未使用) (未使用)

R0802 [先頭№]+ ２ ＤＴ０:0を設定 (未使用)

上位ﾃﾞｰﾀ

R0803 [先頭№]+ ３

下位ﾃﾞｰﾀ

R0804 [先頭№]+ ４ ＤＴ１:0を設定 (未使用)

上位ﾃﾞｰﾀ

R0805 [先頭№]+ ５

下位ﾃﾞｰﾀ

R0806 [先頭№]+ ６ ＤＴ２:パターンデータ

上位ﾃﾞｰﾀ

R0807 [先頭№]+ ７

下位ﾃﾞｰﾀ

R0808 [先頭№]+ ８ ＤＴ３:0を設定 (未使用)

R0809 [先頭№]+ ９ ＤＴ４:0を設定 (未使用)

［表８－５］自由曲線パターンクリアコマンド（ＰＣＬＲ）データ形式
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［自由曲線ポイントセットコマンド（ＰＳＥＴ）］

ﾃﾞﾊﾞｲｽ№ ﾃﾞﾊﾞｲｽ № (ﾋﾞｯﾄ) 項 目

＜例＞ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

R0800 [先頭№]+ ０ ｺﾏﾝﾄﾞ･ｺｰﾄﾞ:６４Ｈ 間接指定フラグ

ﾋﾞｯﾄ (0:直接、1:間接指定)

0 :DT0 直接/間接指定

1 :DT1 直接/間接指定

2 :DT2 直接/間接指定

3 :DT3 直接/間接指定

上記以外は、0を設定

R0801 [先頭№]+ １ ＤＴ５:0を設定 ＤＴ６: ＤＴ７:0を設定 ＤＴ８:

(未使用) パラメータ選択 (未使用) 汎用出力

0:SEL1 0:無効

1:SEL2 1:有効

2:SEL3

R0802 [先頭№]+ ２ ＤＴ０:マスタ軸位置データ

上位ﾃﾞｰﾀ

R0803 [先頭№]+ ３

下位ﾃﾞｰﾀ

R0804 [先頭№]+ ４ ＤＴ１:スレーブ軸位置データ

上位ﾃﾞｰﾀ

R0805 [先頭№]+ ５

下位ﾃﾞｰﾀ

R0806 [先頭№]+ ６ ＤＴ２:パターンデータ

上位ﾃﾞｰﾀ

R0807 [先頭№]+ ７

下位ﾃﾞｰﾀ

R0808 [先頭№]+ ８ ＤＴ３:汎用出力データ（ﾋﾞｯﾄ0～7だけを使用）

R0809 [先頭№]+ ９ ＤＴ４:0を設定 (未使用)

［表８－６］自由曲線ポイントセットコマンド（ＰＳＥＴ）データ形式
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［自由曲線出力セットコマンド（ＰＯＵＴ）］

ﾃﾞﾊﾞｲｽ№ ﾃﾞﾊﾞｲｽ № (ﾋﾞｯﾄ) 項 目

＜例＞ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

R0800 [先頭№]+ ０ ｺﾏﾝﾄﾞ･ｺｰﾄﾞ:６５Ｈ 間接指定フラグ

ﾋﾞｯﾄ (0:直接、1:間接指定)

0 :DT0 直接/間接指定

2 :DT2 直接/間接指定

3 :DT3 直接/間接指定

上記以外は、0を設定

R0801 [先頭№]+ １ ＤＴ５:0を設定 ＤＴ６: ＤＴ７:0を設定 ＤＴ８:

(未使用) パラメータ選択 (未使用) 汎用出力

0:SEL1 0:無効

1:SEL2 1:有効

2:SEL3

R0802 [先頭№]+ ２ ＤＴ０:マスタ軸位置データ

上位ﾃﾞｰﾀ

R0803 [先頭№]+ ３

下位ﾃﾞｰﾀ

R0804 [先頭№]+ ４ ＤＴ１:0を設定 (未使用)

上位ﾃﾞｰﾀ

R0805 [先頭№]+ ５

下位ﾃﾞｰﾀ

R0806 [先頭№]+ ６ ＤＴ２:パターンデータ

上位ﾃﾞｰﾀ

R0807 [先頭№]+ ７

下位ﾃﾞｰﾀ

R0808 [先頭№]+ ８ ＤＴ３:汎用出力データ（ﾋﾞｯﾄ0～7だけを使用）

R0809 [先頭№]+ ９ ＤＴ４:0を設定 (未使用)

［表８－７］自由曲線出力セットコマンド（ＰＯＵＴ）データ形式
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［自由曲線パターン変換コマンド（ＰＣＮＶ）］

ﾃﾞﾊﾞｲｽ№ ﾃﾞﾊﾞｲｽ № (ﾋﾞｯﾄ) 項 目

＜例＞ F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

R0800 [先頭№]+ ０ ｺﾏﾝﾄﾞ･ｺｰﾄﾞ:６６Ｈ 間接指定フラグ

ﾋﾞｯﾄ (0:直接、1:間接指定)

2 :DT2 直接/間接指定

上記以外は、0を設定

R0801 [先頭№]+ １ ＤＴ５:0を設定 ＤＴ６:0を設定 ＤＴ７:0を設定 ＤＴ８:0を設定

(未使用) (未使用) (未使用) (未使用)

R0802 [先頭№]+ ２ ＤＴ１:0を設定 (未使用)

上位ﾃﾞｰﾀ

R0803 [先頭№]+ ３

下位ﾃﾞｰﾀ

R0804 [先頭№]+ ４ ＤＴ１:0を設定 (未使用)

上位ﾃﾞｰﾀ

R0805 [先頭№]+ ５

下位ﾃﾞｰﾀ

R0806 [先頭№]+ ６ ＤＴ２:パターンデータ

上位ﾃﾞｰﾀ

R0807 [先頭№]+ ７

下位ﾃﾞｰﾀ

R0808 [先頭№]+ ８ ＤＴ３:0を設定 (未使用)

R0809 [先頭№]+ ９ ＤＴ４:0を設定 (未使用)

［表８－８］自由曲線パターン変換コマンド（ＰＣＮＶ）データ形式
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８ ３ 自由曲線運動データ－

８－３－１ データ設定

自由曲線運動は、下記タイミングにより「保存データ→実行データ」へ変換したデータで運転されます。

①電源投入時

②リセット実行時

③「ＰＣＮＶ」コマンドの実行時

即ち、自動運転モード中に自由曲線運動データの内容のみを変更しても運転には、反映されません。

自由曲線運動データは、スレーブ軸軌跡及び汎用出力タイミングを設定する「動作パターンデータ」

より構成されます。

本データはＬＣＤ／ＭＤＩでの直接の編集は出来ません。また、

別売り「自由曲線運動データ 編集ソフト（Windows95対応）」を使用し、シリアル通信にて設定して

下さい。

但し、プログラムコマンド「ＰＳＥＴ」，「ＰＯＵＴ」，「ＰＣＬＲ」及び「ＰＣＮＶ」にて、指定す

るパターン及びマスタ位置での「スレーブ位置」及び「汎用出力」の設定を行う事が可能です。

（詳細は、「５－３」コマンド仕様を参照して下さい。）

また、「自由曲線運動データ 編集ソフト（Windows95対応）」を使用しない場合は、シリアル通信で

下記を参照して設定を行って下さい。

① 内部データエリア（Ｐデバイス）に必要なデータを設定する事で自由曲線運動を行う事が可能です。

（但し、シリアル通信の基本仕様に関するパラメータは、コントローラ側で設定しておく必要があ

ります。）

通信プロトコルは別冊の取扱説明書『通信プロトコル編』を参照して下さい。

② 自由曲線運動データは、１ﾎﾟｲﾝﾄに対して４ﾃﾞﾊﾞｲｽ，６４ﾋﾞｯﾄで構成されています。

「ＰＯＳ：（スレーブ軸位置（軌跡）データ）」→２デバイス

「有無：（ＰＯＳ、ＯＵＴの有／無効設定）」 →１デバイス

「ＯＵＴ：（汎用出力）」 →１デバイス

③ パラメータ〔P510:通信機能選択〕にて「COMM.2（ｺﾝﾋﾟｭｰﾀ）」を選択した場合の２つのデバイス№

の上位／下位の関係は以下のようになっています。

尚、パラメータ〔P510:通信機能選択〕にて「COMM.3（ﾀｯﾁﾊﾟﾈﾙ）」を選択した場合は、上位／下位

の関係が逆になります。

＜例＞

デバイス№ データ名称 設定データ

P000000 ﾊﾟﾀｰﾝ1 0ﾎﾟｲﾝﾄ 上位 下位

P000001 「POS」ﾃﾞｰﾀ P000000 P000001

［図８－１］ データ構成
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④ 設定するデータは、３２ビット長データで小数点を無視した符号付きまたは符号無しの１６進数

データです。

＜例＞

［数値設定（動作パターンデータ例）］

デバイス№ データ 名称 設定値（例）
設定データ

P000000 ﾊﾟﾀｰﾝ1 0ﾎﾟｲﾝﾄ ｽﾚｰﾌﾞ軸位置: -100.0
上位 下位

P000001 「POS」ﾃﾞｰﾀ
P000000 P000001

ｽﾚｰﾌﾞ位置 → ｽﾚｰﾌﾞ位置 → ｽﾚｰﾌﾞ位置 → FFFFFC18H → FFFFH FC18H
-100.0 -1000 FC18H

(10進数) (10進数) (16進数)

小数点無視 16進数変換 ﾃﾞｰﾀ長32ﾋﾞｯﾄ(16進数で８桁)

（位置ﾃﾞｰﾀ） （位置ﾃﾞｰﾀ）

デバイス№ データ 名称 設定値（例）
設定データ

P000002 ﾊﾟﾀｰﾝ1 0ﾎﾟｲﾝﾄ 有無：位置及びOUT 有効
上位 下位

P000003 「有無」&「OUT」ﾃﾞｰﾀ OUT ：２５５
P000002 P000003

有無 → 有無 → 有無 → C00000FFH → C000H 00FFH
位置：有効 C000H C000H
OUT ：有効 (16進数) (16進数)

OUT OUT OUT
255 255 00FFH

有無を数値化 16進数変換 ﾃﾞｰﾀ長32ﾋﾞｯﾄ(16進数で８桁)

データフォーマット詳細は、「［表８－１１］ 動作パターンデータフォーマット」を

参照して下さい。

［図８－２］ 設定データ例
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８－３－２ 動作パターンデータ

動作パターンデータは、トータルで５００００ポイントの分解能を保持し、１パターンあたりの分解能

を設定する事により使用可能なパターン数が決まります。（但し、最大５００パターン）

自由曲線運動時に於ける動作パターンデータ例を下記に示します。

（１サイクル分解能が６２５０の場合の例）

パターン データ項目 ﾃﾞｰﾀ数 内 容

スレーブ軸 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応したスレーブ軸の

位置 位置データ（基準位置からの絶対位置）

１
汎用出力 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応した汎用出力データ

スレーブ軸 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応したスレーブ軸の

位置 位置データ（基準位置からの絶対位置）

２
汎用出力 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応した汎用出力データ

スレーブ軸 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応したスレーブ軸の

位置 位置データ（基準位置からの絶対位置）

３
汎用出力 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応した汎用出力データ

スレーブ軸 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応したスレーブ軸の

位置 位置データ（基準位置からの絶対位置）

４
汎用出力 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応した汎用出力データ

スレーブ軸 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応したスレーブ軸の

位置 位置データ（基準位置からの絶対位置）

５
汎用出力 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応した汎用出力データ

スレーブ軸 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応したスレーブ軸の

位置 位置データ（基準位置からの絶対位置）

６
汎用出力 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応した汎用出力データ

スレーブ軸 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応したスレーブ軸の

位置 位置データ（基準位置からの絶対位置）

７
汎用出力 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応した汎用出力データ

スレーブ軸 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応したスレーブ軸の

位置 位置データ（基準位置からの絶対位置）

８
汎用出力 ６２５１ マスタ軸分解能０～６２５０に対応した汎用出力データ

［表８－９］ 動作パターンデータ一覧（６２５０分解能での設定時例）
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自由曲線運動時に於ける内部動作パターン例を下記に示します。

また、デバイスＮｏ．は、本装置内部のデータエリアを示します。別売り「自由曲線動作データ 編集

ソフト（Windows95対応）」をご使用にならない場合は、下記データエリアを参考にして動作パターンデ

ータの設定を行って下さい。

デバイスNO. 信 号 名 内 容

Ｐ００００００
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

０００００１ パターン１

０００００２ 0ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

０００００３ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

～ ～
～ ～

０２５０００
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

０２５００１ パターン１

０２５００２ 6250ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

０２５００３ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

０２５００４
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

０２５００５ パターン２

０２５００６ 0ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

０２５００７ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

～ ～
～ ～

０５０００４
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

０５０００５ パターン２

０５０００６ 6250ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

０５０００７ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

０５０００８
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

０５０００９ パターン３

０５００１０ 0ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

０５００１１ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

～ ～
～ ～

０７５００８
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

０７５００９ パターン３

０７５０１０ 6250ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

０７５０１１ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

０７５０１２
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

０７５０１３ パターン４

０７５０１４ 0ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

０７５０１５ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

～ ～
～ ～

１０００１２
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

１０００１３ パターン４

１０００１４ 6250ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

１０００１５ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

［表８－１０(a)］ 動作パターンデータ例（６２５０分解能での設定時例）1/2

注１） 上記表の様に１パターンあたりの必要ポイントは分解能＋１となります。

注２） 最終データ（上記では６２５０ポイントデータ）では、汎用出力データは無効です。

また、最終データのスレーブ位置は、１サイクルでの送り量を設定します。

（１－２ 自由曲線運動動作概要参照）
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デバイスNO. 信 号 名 内 容

１０００１６
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

１０００１７ パターン５

１０００１８ 0ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

１０００１９ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

～ ～
～ ～

１２５０１６
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

１２５０１７ パターン５

１２０５１８ 6250ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

１２５０１９ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

１２５０２０
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

１２５０２１ パターン６

１２５０２２ 0ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

１２５０２３ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

～ ～
～ ～

１５００２０
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

１５００２１ パターン６

１５００２２ 6250ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

１５００２３ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

１５００２４
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

１５００２５ パターン７

１５００２６ 0ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

１５００２７ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

～ ～
～ ～

１７５０２４
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

１７５０２５ パターン７

１７５０２６ 6250ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

１７５０２７ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

１７５０２８
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

１７５０２９ パターン８

１７５０３０ 0ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

１７５０３１ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

～ ～
～ ～

２０００２８
ＰＯＳ -99999999～99999999(設定単位)：ｽﾚｰﾌﾞ軸位置

２０００２９ パターン８

２０００３０ 6250ﾎﾟｲﾝﾄ 有無 データ有／無効設定

２０００３１ ＯＵＴ 0～255：汎用出力データ

［表８－１０(b)］ 動作パターンデータ例（６２５０分解能での設定時例）2/2

注１） 上記表の様に１パターンあたりの必要ポイントは分解能＋１となります。

注２） 最終データ（上記では６２５０ポイントデータ）では、汎用出力データは無効です。

また、最終データのスレーブ位置は、１サイクルでの送り量を設定します。

（１－２ 自由曲線運動動作概要 参照）
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１サイクル分解能（Ｐ８０２）と使用可能パターン数（１～８迄の例）の関係を下記に示します。

設定分解能 使用可能 パターン

６２５０ ８

６２５１～７１４２ ７

７１４３～８３３３ ６

８３３４～１００００ ５

１０００１～１２５００ ４

１２５０１～１６６６６ ３

１６６６７～２５０００ ２

２５００１～５００００ １

［表８－１１］ 設定分解能と使用可能パターン数の関係一覧

１パターンのデータフォーマットを下記に示します。

データ名称 内部サイズ 意 味

（バイト）

ＰＯＳ ４ スレーブ軸位置

－９９９９９９９９～９９９９９９９９［設定単位］

有無 ２ ｂｉｔ１５ ０：位置データ無効、 １：有効

ｂｉｔ１４ ０：汎用出力データ無効、１：有効

＊上記以外のｂｉｔは無効

ＯＵＴ ２ ｂｉｔ７～０ 汎用出力データ（ＯＵＴ８～１）

＊上記以外のｂｉｔは無効

［表８－１２］ 動作パターンデータフォーマット

注１） データフォーマットに於いて、各パターンの先頭及び最終データのスレーブ軸位置を無効と

した場合は、スレーブ軸位置を「０」とします。

注２） 最終ポイントでの汎用出力は、無効です。
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８ ４ 状態データ－

状態データエリアのデータ形式に付きましては、別冊の取扱説明書『通信プロトコル 編』を参照して

下さい。

８－４－１ 状態データエリア一覧

デバイスNO. 信 号 名 内 容

Ｄ００００ 入力信号状態 ０

０１ 〃 １ [8-4-2 状態データエリア／ビット一覧]を参照

０２ 〃 ２

０３ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

０４ 〃 （ 〃 ）

０５ 〃 （ 〃 ）

０６ 〃 （ 〃 ）

０７ 〃 （ 〃 ）

０８ 〃 （ 〃 ）

０９ 〃 （ 〃 ）

１０ 〃 （ 〃 ）

１１ 最新アラーム №

１２ １回前アラーム №

１３ ２回前アラーム № [8-4-3 アラーム／ワーニングコード一覧]を参照

１４ ３回前アラーム №

１５ ４回前アラーム №

１６ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

１７ ワーニング № [8-4-3 アラーム／ワーニングコード一覧]を参照

現在発生中の
１８ [8-4-3 アラーム／ワーニングコード一覧]を参照アラーム 又は ワーニング

１９ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

２０ ハードウェアバージョン

２１

２２ ソフトウェアバージョン

２３

２４ オーバーライド率

２５ [%]

２６ 動作指令方向 0:停止、1:＋、2:－

２７ 制御モード 0:手動、1:原点復帰、2:自動、3:サーボロック

２８ 拡張ボード選択 （※ 弊社専用データ）

２９ パワーボードＩＤ （ 〃 ）

３０ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （ 〃 ）

３１ 〃 （ 〃 ）

３２ 〃 （ 〃 ）

３３ 〃 （ 〃 ）

３４ 〃 （ 〃 ）

３５ 〃 （ 〃 ）

３６ 現在発生中の
[8-4-3 アラーム／ワーニングコード一覧]を参照

３７ アラーム 又は ワーニング

３８ 電子サーマルトリップ率 １００％で電子サーマルがトリップします。

３９ (ST09) [%]

［表８－１３ (a)］ 状態データエリア一覧 1/3
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デバイスNO. 信 号 名 内 容

４０ 実負荷率(ST10)

４１ (実負荷トルク) [%]

４２ モータ実動作速度(ST00)

４３ [rpm]

４４ ピークトルク率(ST11)

４５ [%]

４６ 回転体実回転速度(ST12)

４７ [rpm]

４８ 現在位置（ABS-ENC ﾃﾞｰﾀ）

４９

５０ パルス列入力周波数(ST05) パルス列指令倍率選択に従った処理後のデータ

５１ [×10pps] （パルス列指令による動作時のみ反映します。）

５２ マスタ位置(ST06) 自由曲線運動実行時のマスタ軸位置データ

５３ [mm]

５４ 偏差パルス(ST02) エンコーダパルス４逓倍でのパルスデータ。

５５ [pls]

５６ ＬＣＤ用現在位置(ST01) 設定状態/単位はｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定による。

５７

５８ ＭＤＩ（ＤＰＵ）用(ST01) 設定状態/単位はｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定による。

５９ 現在位置

６０ 機械実動作速度(ST13)

６１ [mm/s]

６２ 現在位置（機械位置）

６３ [mm]

６４ 現在位置（絶対位置）

６５ [mm]

６６ 現在位置（インクレ量）

６７ [mm]

６８ 目標位置（到達位置） 位置決め時の絶対位置の位置決め位置。

６９ [mm]

７０ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

７１ 選択コマンドアドレス 現在、選択または実行しているコマンドアドレス

７２ 実行中または選択した

７３ コマンドの設定データ内容

７４
データ･フォーマットは

７５
各コマンドに準拠

７６

７７

７８

７９

８０

８１

８２ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

８３ 〃 （ 〃 ）

８４ 〃 （ 〃 ）

８５ 〃 （ 〃 ）

８６ 〃 （ 〃 ）

８７ 〃 （ 〃 ）

８８ 〃 （ 〃 ）

８９ 〃 （ 〃 ）

［表８－１３ (b)］ 状態データエリア一覧 2/3
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デバイスNO. 信 号 名 内 容

Ｄ００９０ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

９１ 〃 （ 〃 ）

９２ 〃 （ 〃 ）

９３ 〃 （ 〃 ）

９４ ＋トルク制限値(ST07)

９５ [%]

９６ －トルク制限値(ST08)

９７ [%]

９８ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

９９ 〃 （ 〃 ）

Ｄ０１００ 〃 （ 〃 ）

０１ 〃 （ 〃 ）

０２ 〃 （ 〃 ）

０３ 〃 （ 〃 ）

０４ 〃 （ 〃 ）

０５ 〃 （ 〃 ）

０６ 出力信号状態 ０

０７ 〃 １ [8-4-2 状態データエリア／ビット一覧]を参照

０８ 〃 ２

０９ 〃 （ 〃 ）

１０ 〃 （ 〃 ）

１１ 〃 （ 〃 ）

１２ 〃 （ 〃 ）

１３ 〃 （ 〃 ）

１４ 〃 （ 〃 ）

１５ 〃 （ 〃 ）

１６ 〃 （ 〃 ）

１７ 〃 （ 〃 ）

１８ 〃 （ 〃 ）

１９ 〃 （ 〃 ）

２０ 〃 （ 〃 ）

２１ 〃 （ 〃 ）

２２ 〃 （ 〃 ）

２３ 〃 （ 〃 ）

２４ 〃 （ 〃 ）

２５ 〃 （ 〃 ）

２６ 偏差量 単位はｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定による。

２７

２８ ＬＣＤ用現在位置 設定状態／単位は、ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定による。

２９ （ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸ位置） ＬＣＤ用現在位置で選択されたﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸの位置。

注）ＬＣＤ用現在位置でABS.ENCを選択した場合、

正常なデータとなりません。

［表８－１３ (c)］ 状態データエリア一覧 3/3
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８－４－２ 状態データエリア／ビット一覧

デバイスNO.BIT 信 号 名 内 容

Ｄ００００ ０ ＲＳＴ 1:ｱｻｰﾄ リセット 〔外部入力信号／ｱｻｰﾄ:入力短絡〕

１ ＥＭＧ 1:ｱｻｰﾄ 非常停止 〔外部入力信号／ｱｻｰﾄ:入力開放〕

２ ＳＯＮ 1:ｱｻｰﾄ サーボオン 〔外部入力信号／ｱｻｰﾄ:ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定〕

３ ＰＳＴ 1:ｱｻｰﾄ 自動スタート 〔外部入力信号／ｱｻｰﾄ:入力短絡〕

４ ＨＬＤ 1:ｱｻｰﾄ 一旦停止 〔 〃 〕

５ ＣＬＲ 1:ｱｻｰﾄ 偏差クリア 〔 〃 〕

６ ＦＯＴ 1:ｱｻｰﾄ 正方向ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ 〔外部入力信号／ｱｻｰﾄ:入力開放〕

７ ＲＯＴ 1:ｱｻｰﾄ 逆方向ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ 〔 〃 〕

８ ＳＳ１ 1:ｱｻｰﾄ アドレス指定 １ 〔外部入力信号／ｱｻｰﾄ:入力短絡〕

９ ＳＳ２ 1:ｱｻｰﾄ アドレス指定 ２ 〔 〃 〕

Ａ ＳＳ３ 1:ｱｻｰﾄ アドレス指定 ３ 〔 〃 〕

Ｂ ＰＳ４ 1:ｱｻｰﾄ アドレス指定 ４ 〔 〃 〕

Ｃ ＰＳ５ 1:ｱｻｰﾄ アドレス指定 ５ 〔 〃 〕

Ｄ ＰＳ６ 1:ｱｻｰﾄ アドレス指定 ６ 〔 〃 〕

Ｅ ＰＳ７ 1:ｱｻｰﾄ アドレス指定 ７ 〔 〃 〕

Ｆ ＰＳ８ 1:ｱｻｰﾄ アドレス指定 ８ 〔 〃 〕

Ｄ０００１ ０ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

１ 〃 （ 〃 ）

２ 〃 （ 〃 ）

３ 〃 （ 〃 ）

４ 〃 （ 〃 ）

５ 〃 （ 〃 ）

６ 〃 （ 〃 ）

７ 〃 （ 〃 ）

８ ＦＪ 1:ｱｻｰﾄ 正方向寸動 〔外部入力信号／ｱｻｰﾄ:入力短絡〕

９ ＲＪ 1:ｱｻｰﾄ 逆方向寸動 〔 〃 〕

Ａ ＰＣ 1:ｱｻｰﾄ リモート／ローカル切換 〔 〃 〕

Ｂ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

Ｃ ＯＲ１ 1:ｱｻｰﾄ 速度ｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾞ １ 〔外部入力信号／ｱｻｰﾄ:入力短絡〕

Ｄ ＯＲ２ 1:ｱｻｰﾄ 速度ｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾞ ２ 〔 〃 〕

Ｅ ＯＲ３ 1:ｱｻｰﾄ 速度ｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾞ ３ 〔 〃 〕

Ｆ ＯＲ４ 1:ｱｻｰﾄ 速度ｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾞ ４ 〔 〃 〕

入力信号をリモート制御用に割り当てた場合、リモート制御からの状態を反映します。

［表８－１４ (a)］ 状態データエリア／ビット一覧 1/4



－ 8-31 －

デバイスNO.BIT 信 号 名 内 容

Ｄ０００２ ０ ＭＤ１ 1:ｱｻｰﾄ モード選択 １ 〔外部入力信号／ｱｻｰﾄ:入力短絡〕

１ ＭＤ２ 1:ｱｻｰﾄ モード選択 ２ 〔 〃 〕

２ ＪＯＳＰ 1:ｱｻｰﾄ 寸動速度切り替え 〔 〃 〕

３ ＴＬ 1:ｱｻｰﾄ トルク制限 〔 〃 〕

４ ＣＩＨ 1:ｱｻｰﾄ 指令ﾊﾟﾙｽ入力禁止〔外部入力信号/ｱｻｰﾄ:ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定〕

５ ＺＬＳ 1:ｱｻｰﾄ 原点減速 〔外部入力信号／ｱｻｰﾄ:入力短絡〕

６ ＴＲＧ 1:ｱｻｰﾄ 外部トリガ 〔 〃 〕

７ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

８ 〃 （ 〃 ）

９ 〃 （ 〃 ）

Ａ 〃 （ 〃 ）

Ｂ 〃 （ 〃 ）

Ｃ 〃 （ 〃 ）

Ｄ 〃 （ 〃 ）

Ｅ 〃 （ 〃 ）

Ｆ 〃 （ 〃 ）

Ｄ０００４ ０ ＭＳＳＰ 1:ｱｻｰﾄ 内部ﾏｽﾀ軸速度選択〔外部入力信号／ｱｻｰﾄ:入力短絡〕

１ ＭＦＩＮ 1:ｱｻｰﾄ Ｍ完了 〔 〃 〕

２ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

３ ＢＳＴＰ 1:ｱｻｰﾄ ブロック停止 〔外部入力信号／ｱｻｰﾄ:入力短絡〕

４ ＰＣＡＮ 1:ｱｻｰﾄ 自動運転停止 〔 〃 〕

５ ＥＰＩＨ 1:ｱｻｰﾄ 外部自動ｽﾀｰﾄ禁止 〔 〃 〕

６ ＢＲＯＮ 1:ｱｻｰﾄ 強制ブレーキＯＮ 〔 〃 〕

７ ＧＳＥＬ 1:ｱｻｰﾄ 速度ゲイン選択 〔 〃 〕

８ Ｄ１１ 1:ｱｻｰﾄ 位相進み 〔 〃 〕

９ Ｄ１２ 1:ｱｻｰﾄ 位相遅れ 〔 〃 〕

Ａ Ｄ１４ 1:ｱｻｰﾄ 電子クラッチ 〔 〃 〕

Ｂ Ｄ１８ 1:ｱｻｰﾄ マスタ軸選択 〔 〃 〕

Ｃ Ｄ２１ 1:ｱｻｰﾄ サイクル終了 〔 〃 〕

Ｄ Ｄ２２ 1:ｱｻｰﾄ パターン選択１ 〔 〃 〕

Ｅ Ｄ２４ 1:ｱｻｰﾄ パターン選択２ 〔 〃 〕

Ｆ Ｄ２８ 1:ｱｻｰﾄ パターン選択３ 〔 〃 〕

入力信号をリモート制御用に割り当てた場合、リモート制御からの状態を反映します。

［表８－１４ (b)］ 状態データエリア／ビット一覧 2/4



－ 8-32 －

デバイスNO.BIT 信 号 名 内 容

Ｄ０１０６ ０ ＡＬＭ 1:ｱｻｰﾄ アラーム 〔外部出力信号／ｱｻｰﾄ:ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定〕

１ ＷＮＧ 1:ｱｻｰﾄ ワーニング 〔 〃 〕

２ ＲＤＹ 1:ｱｻｰﾄ サーボレディ 〔外部出力信号／ｱｻｰﾄ:出力導通〕

３ ＳＺ 1:ｱｻｰﾄ 速度ゼロ 〔 〃 〕

４ ＰＮ 1:ｱｻｰﾄ 位置決め完了 〔 〃 〕

５ ＰＲＦ 1:ｱｻｰﾄ 粗一致 〔 〃 〕

６ ＢＲＫ 1:ｱｻｰﾄ ブレーキ解除 〔 〃 〕

７ ＬＩＭ 1:ｱｻｰﾄ トルク制限中 〔 〃 〕

８ ＰＥＮＤ 1:ｱｻｰﾄ プログラム終了 〔 〃 〕

９ ＰＲＤＹ 1:ｱｻｰﾄ 自動運転レデｲ 〔 〃 〕

Ａ ＭＭＯＤ 1:ｱｻｰﾄ 手動運転モード中 〔 〃 〕

Ｂ ＨＭＯＤ 1:ｱｻｰﾄ 原点復帰運転ﾓｰﾄﾞ中 〔 〃 〕

Ｃ ＡＭＯＤ 1:ｱｻｰﾄ 自動運転モード中 〔 〃 〕

Ｄ ＰＭＯＤ 1:ｱｻｰﾄ サーボロックﾓｰﾄﾞ中 〔 〃 〕

Ｅ ＲＭＯＤ 1:ｱｻｰﾄ リモート制御ﾓｰﾄﾞ中 〔 〃 〕

Ｆ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

Ｄ０１０７ ０ ＯＵＴ１ 1:ｱｻｰﾄ 汎用出力 〔外部出力信号／ｱｻｰﾄ:出力導通〕

１ ＯＵＴ２ 1:ｱｻｰﾄ 〃 〔 〃 〕

２ ＯＵＴ３ 1:ｱｻｰﾄ 〃 〔 〃 〕

３ ＯＵＴ４ 1:ｱｻｰﾄ 〃 〔 〃 〕

４ ＯＵＴ５ 1:ｱｻｰﾄ 〃 〔 〃 〕

５ ＯＵＴ６ 1:ｱｻｰﾄ 〃 〔 〃 〕

６ ＯＵＴ７ 1:ｱｻｰﾄ 〃 〔 〃 〕

７ ＯＵＴ８ 1:ｱｻｰﾄ 〃 〔 〃 〕

８ ＦＣＲＰ 1:ｱｻｰﾄ 電子クラッチ停止中 〔 〃 〕

９ ＦＣ 1:ｱｻｰﾄ 自由曲線運動中 〔 〃 〕

Ａ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

Ｂ 〃 （ 〃 ）

Ｃ 〃 （ 〃 ）

Ｄ 〃 （ 〃 ）

Ｅ ＳＬＳＡ 1:ｱｻｰﾄ ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁA 〔外部出力信号／ｱｻｰﾄ:出力導通〕

Ｆ ＳＬＳＢ 1:ｱｻｰﾄ ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁB 〔 〃 〕

［表８－１４ (c)］ 状態データエリア／ビット一覧 3/4



－ 8-33 －

デバイスNO.BIT 信 号 名 内 容

Ｄ０１０８ ０ Ｍ０１ 1:ｱｻｰﾄ Ｍ出力 〔外部出力信号／ｱｻｰﾄ:出力導通〕

１ Ｍ０２ 1:ｱｻｰﾄ 〃 〔 〃 〕

２ Ｍ０４ 1:ｱｻｰﾄ 〃 〔 〃 〕

３ Ｍ０８ 1:ｱｻｰﾄ 〃 〔 〃 〕

４ Ｍ１０ 1:ｱｻｰﾄ 〃 〔 〃 〕

５ Ｍ２０ 1:ｱｻｰﾄ 〃 〔 〃 〕

６ Ｍ４０ 1:ｱｻｰﾄ 〃 〔 〃 〕

７ Ｍ８０ 1:ｱｻｰﾄ 〃 〔 〃 〕

８ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

９ 〃 （ 〃 ）

Ａ 〃 （ 〃 ）

Ｂ 〃 （ 〃 ）

Ｃ ＭＳＺ 1:ｱｻｰﾄ マスタ軸速度ゼロ 〔外部出力信号／ｱｻｰﾄ:出力導通〕

Ｄ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

Ｅ ＭＳＴＢ 1:ｱｻｰﾄ Ｍストローブ 〔外部出力信号／ｱｻｰﾄ:出力導通〕

Ｆ ｺﾝﾄﾛｰﾗ専用ﾃﾞｰﾀ （※ 弊社専用データ）

［表８－１４ (d)］ 状態データエリア／ビット一覧 4/4



－ 8-34 －

８－４－３ アラーム／ワーニングコード一覧

コード コード
種 別 項 目 種 別 項 目

№ №

１ アラーム ＩＰＭ異常 ６０ アラーム データ保持異常 １

２ 〃 制御電源不足電圧異常 ６１ 〃 〃 ２

３ 〃 過電圧異常 ６２ 〃 〃 ３

５ 〃 エンコーダ異常 ６３ 〃 〃 ４

６ 〃 過速度異常 ６４ 〃 〃 ５

７ 〃 過負荷異常 ６５ 〃 〃 ６

８ ワーニング 過負荷予告 ６６ 〃 〃 ７

９ アラーム ＡＣ断検出異常 ６７ 〃 〃 ８

１０ 〃 電源投入時モータ軸異常 ６８ 〃 〃 ９

１１ 〃 ＳＱＢ異常 ６９ 〃 〃 １０

１２ 〃 ＡＢＳプリロード異常 ７０ 〃 〃 １１

１３ 〃 偏差オーバーフロー ７１ 〃 〃 １２

１４ 〃 偏差異常 ７２ 〃 〃 １３

１５ ワーニング 偏差異常警告 ７３ 〃 〃 １４

１６ 〃 ＡＢＳ ﾌﾟﾘﾛｰﾄﾞ未完警告 ７４ 〃 〃 １５

１７ アラーム 正方向ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ ７５ 〃 〃 １６

１８ 〃 逆方向ｵｰﾊﾞｰﾄﾗﾍﾞﾙ ７６ 〃 〃 １７

１９ 〃 正方向ソフトリミット ７７ 〃 〃 １８

２０ 〃 逆方向ソフトリミット ７８ 〃 〃 １９

２５ 〃 ＡＢＳ ﾊﾞｯﾃﾘｰ異常 ７９ 〃 〃 ２０

２６ ワーニング ＡＢＳ ﾊﾞｯﾃﾘｰ異常警告 ８０ 〃 〃 ２１

２７ アラーム ＡＢＳ カウント異常 ８１ 〃 〃 ２２

２８ 〃 ＡＢＳ ｵｰﾊﾞｰﾌﾛｰ異常 ８２ 〃 〃 ２３

２９ 〃 ＡＢＳﾃﾞｰﾀﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟ異常 ８３ 〃 〃 ２４

３０ 〃 ＡＢＳ 通信異常 ８４ 〃 〃 ２５

３２ 〃 モータタイプ未設定 ８５ 〃 〃 ２６

３３ 〃 モータタイプ不適合 ８６ 〃 〃 ２７

３４ 〃 EEPROM 書込み異常 ８７ 〃 〃 ２８

３５ 〃 定格速度指令不正 １ ８８ 〃 〃 ２９

３６ 〃 定格速度指令不正 ２ ８９ 〃 〃 ３０

３７ 〃 主電源不足電圧異常 ９０ 〃 〃 ３１

３８ 〃 サーミスタ断線 ９１ 〃 〃 ３２

３９ 〃 モータ過熱異常 ９２ 〃 〃 ３３

４２ ワーニング 原点復帰未完自動起動 ９３ 〃 〃 ３４

４３ アラーム アドレス設定異常 ９４ 〃 〃 ３５

４４ 〃 位置決めタイムオーバー ９５ 〃 〃 ３６

４７ 〃 位置決めﾃﾞｰﾀ ｵｰﾊﾞｰﾌﾛｰ ９６ 〃 〃 ３７

４８ 〃 １回転データ未設定 ９８ 〃 〃 ３９

５０ 〃 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑｴﾝﾄﾞｺﾏﾝﾄﾞ未設定 ９９ 〃 〃 ４０

５１ 〃 ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝｺｰﾙﾈｽﾃｨﾝｸﾞｵｰﾊﾞｰ １０１ 〃 〃 ４２

５２ 〃 ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝﾘﾀｰﾝ不正 １０２ 〃 〃 ４３

５３ 〃 不正アドレスジャンプ １１０ 〃 拡張メモリ電池電圧低下

５４ 〃 SPNT,SPNPコマンド不正 １１２ ワーニング ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御用通信待ち

５５ 〃 除算不正 １１３ アラーム ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御用ＩＣ不良

５６ 〃 位置決め量異常 １１４ 〃 ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御用通信断

５８ 〃 不正コマンド １２０ 〃 自由曲線運動ﾃﾞｰﾀ異常

５９ 〃 間接データ№不正 １２１ 〃 基準位置復帰ﾃﾞｰﾀ異常

１２２ 〃 ｽﾚｰﾌﾞ軸移動量異常

１２３ 〃 拡張メモリ未装着

［表８－１５］アラーム／ワーニングコード一覧



－ 付-1 －

付 録

付 １ 適用モータ一覧表－

【ＮＣＳ－ＦＩ ２００Ｖ系コントローラ 適用モータパラメータ選択一覧】

コントローラ Ｐ０００ 適 用 モ ー タ

容 量 設定値 モータ 型式 定格出力 定格回転数 ﾋﾟｰｸﾄﾙｸ

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｍ＊ ２１１ NA30-13F-15 ０．２ Kw １５００ rpm ３００％

－４０１ ２１２ NA30-25F-15 ０．４ Kw １５００ rpm ３００％

容量 ：０．４ｋｗ

入力電圧：２００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｍ＊ ２２１ NA100-20F ０．６ Kw ３０００ rpm ３００％

－８０１ ２２２ NA100-40F ０．８ Kw ２０００ rpm ３００％

容量 ：０．８ｋｗ ２２３ NA100-75F-10 ０．８ Kw １０００ rpm ３００％

入力電圧：２００Ｖ ２２４ NA30-50F-15 ０．８ Kw １５００ rpm ３００％

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｍ＊ ２３１ NA100-75F １．５ Kw ２０００ rpm ３００％

－１２２ ２３２ NA100-110F-10 １．２ Kw １０００ rpm ２００％

容量 ：１．５ｋｗ

入力電圧：２００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｍ＊ ２４１ NA100-110F ２．２ Kw ２０００ rpm ３００％

－２４２ ２４２ NA100-180F-10 １．９ Kw １０００ rpm ３００％

容量 ：２．２ｋｗ ２４３ NA30-110F-15 １．６ Kw １５００ rpm ３００％

入力電圧：２００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｍ＊ ２５１ NA100-180F ３．７ Kw ２０００ rpm ２００％

－４０２ ２５２ NA100-270F-10 ２．８ Kw １０００ rpm ３００％

容量 ：３．７ｋｗ ２５３ NA100-370F-10 ３．７ Kw １０００ rpm ２００％

入力電圧：２００Ｖ ２５４ NA30-180F-15 ２．８ Kw １５００ rpm ３００％

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｍ＊ ０１１ NA100-180F ３．７ Kw ２０００ rpm ３００％

－７５２ ０１２ NA100-270F ５．５ Kw ２０００ rpm ２００％

容量 ：７．５ｋｗ ０１３ NA100-370AF ７．５ Kw ２０００ rpm ２００％

入力電圧：２００Ｖ ０１４ NA100-370F-10 ３．７ Kw １０００ rpm ３００％

０１５ NA100-550F-10 ５．５ Kw １０００ rpm ２００％

０１６ NA100-750F-10 ７．５ Kw １０００ rpm ２００％

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｍ＊ ０２３ NA100-270F ５．５ Kw ２０００ rpm ３００％

－１１３ ０２４ NA100-550F-10 ５．５ Kw １０００ rpm ３００％

容量 ：１１ｋｗ ０２５ NA100-750F-10 ７．５ Kw １０００ rpm ２９０％

入力電圧：２００Ｖ ０２１ NA100-550AF １１ kw ２０００ rpm ２００ %

０２２ NA100-1100F-10 １１ kw １０００ rpm ２００ %

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｍ＊ ０３４ NA100-370F ７．５ Kw ２０００ rpm ３００％

－１５３ ０３１ NA100-750AF １５ kw ２０００ rpm ２００ %

容量 ：１５ｋｗ ０３２ NA20-1500-10 １５ kw １０００ rpm ２００ %

入力電圧：２００Ｖ ０３３ NA100-550F １１ kw ２０００ rpm ３００ %

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｍ＊ ０４１ NA100-1100AF ２２ kw ２０００ rpm ２００ %

－２２３ ０４２ NA20-2200-10 ２２ kw １０００ rpm ２００ %

容量 ：２２ｋｗ ０４３ NA100-750F １５ kw ２０００ rpm ２９０ %

入力電圧：２００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｍ＊ ０５１ NA20-1500 ３０ kw ２０００ rpm ２００ %

－３０３ ０５２ NA20-2700-10 ３０ kw １０００ rpm ２００ %

容量 ：３０ｋｗ ０５３ NA100-1100F ２２ kw ２０００ rpm ３００ %

入力電圧：２００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｍ＊ ０６１ NA20-1800 ３７ kw ２０００ rpm ２００ %

－３７３ ０６２ NA20-3700-10 ３７ kw １０００ rpm １９０ %

容量 ：３７ｋｗ

入力電圧：２００Ｖ



－ 付-2 －

【ＮＣＳ－ＦＩ ４００Ｖ系コントローラ 適用モータパラメータ選択一覧】

コントローラ Ｐ０００ 適 用 モ ー タ

容 量 設定値 モータ 型式 定格出力 定格回転数 ﾋﾟｰｸﾄﾙｸ

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｈ＊ １２１ NA100-550F-20H １１ kw ２０００ rpm ２００ %

－１１３ １２２ NA100-1100F-10H １１ kw １０００ rpm ２００ %

容量 ：１１ｋｗ １２３ NA100-550F-20H １１ kw ２０００ rpm ３００ %

入力電圧：４００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｈ＊ １３１ NA100-750F-20H １５ kw ２０００ rpm ２００ %

－１５３ １３２ NA20-1500-10H １５ kw １０００ rpm ２００ %

容量 ：１５ｋｗ

入力電圧：４００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｈ＊ １４１ NA100-1100-20H ２２ kw ２０００ rpm ２００ %

－２２３ １４２ NA20-2200-10H ２２ kw １０００ rpm ２００ %

容量 ：２２ｋｗ １４３ NA100-750-20H １５ kw ２０００ rpm ３００ %

入力電圧：４００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｈ＊ １５１ NA20-1500-20H ３０ kw ２０００ rpm ２００ %

－３０３ １５２ NA20-2700-10H ３０ kw １０００ rpm ２００ %

容量 ：３０ｋｗ １５３ NA100-1100F-20H ２２ kw ２０００ rpm ３００ %

入力電圧：４００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＩ＊Ｈ＊ １６１ NA20-1800-20H ３７ kw ２０００ rpm ２００ %

－３７３ １６２ NA20-3700-10H ３７ kw １０００ rpm ２００ %

容量 ：３７ｋｗ

入力電圧：４００Ｖ



－ 付-3 －

【ＮＣＳ－ＦＳ ２００Ｖ系コントローラ 適用モータパラメータ選択一覧】

コントローラ Ｐ０００ 適 用 モ ー タ

容 量 設定値 モータ 型式 定格出力 定格回転数 ﾋﾟｰｸﾄﾙｸ

ＮＣＳ－ＦＳ＊＊Ｍ＊ ５５１ NA720-122 １．２ kw ２０００ rpm ３００ %

－１２２

容量 ：１．２ｋｗ

入力電圧：２００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＳ＊＊Ｍ＊ ５７１ NA720-182 １．８ kw ２０００ rpm ３００ %

－２４２ ５７２ NA720-242 ２．４ kw ２０００ rpm ３００ %

容量 ：２．４ｋｗ

入力電圧：２００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＳ＊＊Ｍ＊ ５８２ NA720-402 ４．０ kw ２０００ rpm ２００ %

－４０２

容量 ：４．０ｋｗ

入力電圧：２００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＳ＊Ｍ＊ ７０２ NA720-402 ４．０ kw ２０００ rpm ３００ %

－７５２ ７０３ NA720-552 ５．５ kw ２０００ rpm ２００ %

容量 ：７．５ｋｗ ７０４ NA720-752 ７．５ kw ２０００ rpm ２００ %

入力電圧：２００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＳ＊＊Ｍ＊ ７１２ NA720-113 １１ kw ２０００ rpm ２００ %

－１１３

容量 ：１１ｋｗ

入力電圧：２００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＳ＊＊Ｍ＊ ７２２ NA720-153 １５ kw ２０００ rpm ２００ %

－１５３

容量 ：１５ｋｗ

入力電圧：２００Ｖ

ＮＣＳ－ＦＳ＊＊Ｍ＊ ７３１ NA720-223 ２２ kw ２０００ rpm ２００ %

－２２３

容量 ：２２ｋｗ

入力電圧：２００Ｖ
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