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Ａ版 '00.8.23 記載内容変更。

変更 はじめに 本取扱説明書が、ソフト表示：２．００ → ２．１２以降の対応に
変更。

追加 ２－２ ④の５行目に以下を追加。
但し、速度設定値(F)が０の場合、本条件では本コマンドを終了しま
せん。

追加
２－１１ ＬＩＭ％の備考欄に以下の記述を追加。

速度指令(F+-)が０データの場合、本トルク制限は無効となります。

誤記修正

変更 ２－１ 入力データ欄の ｢CONT｣ → ｢COND｣ に修正。



はじめにはじめにはじめにはじめに

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】【本取扱説明書について】【本取扱説明書について】【本取扱説明書について】

本取扱説明書では、 機能専用型ＡＣサーボコントローラ と＜ ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ １／２シリーズ＞＜ ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ １／２シリーズ＞＜ ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ １／２シリーズ＞＜ ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ １／２シリーズ＞
電力回生機能内蔵型ＡＣサーボコントローラ の連続制御コ＜ ＮＣＳＲ－ＦＩ／ＦＳ １／２シリーズ＞＜ ＮＣＳＲ－ＦＩ／ＦＳ １／２シリーズ＞＜ ＮＣＳＲ－ＦＩ／ＦＳ １／２シリーズ＞＜ ＮＣＳＲ－ＦＩ／ＦＳ １／２シリーズ＞

マンドについて説明してあります。

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

連続制御コマンド以外のコマンドは、別冊の取扱説明書『コマンド編』と『専用機能編』をご覧下さ
い。

ご使用になるコントローラの据え付け，配線，使用方法，保守点検，異常診断・対策等については、
別冊の取扱説明書『基本機能編』を、設定および表示については『専用機能編』をご覧下さい。
尚、記述内容が重複する場合は『専用機能編』を本取扱説明書より優先します。

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ２タイプのシーケンス制御部（以下“ＳＱＢ”と称す）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：「ＦＩ１ｍ ＳＴＤ．」，「ＦＳ１ｍ ＳＴＤ．」，

「ＦＩ２ｍ ＳＴＤ．」，「ＦＳ２ｍ ＳＴＤ．」，
「ＦＩ１ｒ ＳＴＤ．」，「ＦＳ１ｒ ＳＴＤ．」，
「ＦＩ２ｒ ＳＴＤ．」，「ＦＳ２ｒ ＳＴＤ．」

ＳＯＦＴ表示：「２．１２」以降

※ この資料の改訂権利は、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。※ この資料の改訂権利は、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。※ この資料の改訂権利は、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。※ この資料の改訂権利は、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、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、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、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。その使用に対しての責任は負いかねます。その使用に対しての責任は負いかねます。その使用に対しての責任は負いかねます。



安 全 上 の ご 注 意安 全 上 の ご 注 意安 全 上 の ご 注 意安 全 上 の ご 注 意
据え付け・運転・保守・点検の前に必ずこの取扱説明書とその他の付属書類をすべて熟読し、正しくご使

用ください。
機器の知識、安全の情報、そして注意事項のすべてについて習熟してからご使用下さい。
この取扱説明書では、安全注意事項のランクを『危険』、『注意』として区分してあります。
また取り扱い上、「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えて、死亡または重傷を
受ける可能性が想定される場合。危険危険危険危険

：取り扱いを誤った場合に、危険な状況が起こりえて、中程度の傷害や
軽傷を受ける可能性が想定される場合及び、物的傷害のみの発生が想定注意注意注意注意
される場合。

なお に記載した事項でも、状況によっては重大な結果に結びつく可能性があり注意注意注意注意
ます。いずれも重要な内容を記載していますので必ず守ってください。

してはならないこと。してはならないこと。してはならないこと。してはならないこと。：
本注意事項を無視した場合、装置が正常に動作しません。禁止禁止禁止禁止

しなくてはならないこと。しなくてはならないこと。しなくてはならないこと。しなくてはならないこと。：
本注意事項を無視した場合、装置が正常に動作しません。強制強制強制強制

【使用上のご注意】【使用上のご注意】【使用上のご注意】【使用上のご注意】

注 意注 意注 意注 意
コマンドやパラメータ等のデータ設定を間違えると、正常動作が出来ないばかりでなく、装置

の暴走や破損、けがの原因ともなります。 充分注意をして、設定して下さい。
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第１章 概 要第１章 概 要第１章 概 要第１章 概 要

ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ １／２は、様々なアプリケーションに対応する為、各種のコマンドを用意して
おります。
本書は、モールドプレス、圧接／溶着機、成型機等の位置制御から速度、トルク制御へ切換えて連

続制御を行う連続制御コマンドについて記述します。

連続制御コマンドは、下記の通りコマンドグループ構成上「６」となります。

グループ 名 称 機 能 概 要

０ 動作コマンド グループ 単独動作実行の為のコマンドです。
本コマンド実行終了後プログラム終了となります。

１ 非動作コマンド グループ タイマやＭ出力等、モータ動作を伴わないコマンドで
す。

２ 演算コマンド グループ 演算の為のコマンドです。

３ ジャンプコマンド グループ プログラム制御の為のジャンプコマンドです。

４ ドライバコマンド グループ ドライバ制御の為のコマンドです

５ 連続コマンド グループ 動作実行の為のコマンドです。
但し、実行終了後、次アドレスを実行します。

連続制御の為のコマンドです。連続制御の為のコマンドです。連続制御の為のコマンドです。連続制御の為のコマンドです。６ 連続制御コマンド グループ

７～９ 特殊仕様コマンド グループ 特殊仕様対応に割当てたコマンドグループです。
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第２章 連続制御コマンド第２章 連続制御コマンド第２章 連続制御コマンド第２章 連続制御コマンド

２－１ 連続制御コマンド一覧２－１ 連続制御コマンド一覧２－１ 連続制御コマンド一覧２－１ 連続制御コマンド一覧

Ｇ Ｂ タイトル コマンド
機能概要 入力データ

Ｐ Ｓ 名 称

６ 無 ＣＰＯＳ 連続位置制御 ・位置決め動作を行います。 POS ［位置決め位置・方向］
① [Continual ・外部トリガ遅延動作が可 A/I ［絶対位置／相対位置］

連 POSitioning] 能です。 F ［速度］
続 ・動作中に終了条件が一致す UPDN［加減速時間］
制 ると動作状態で他の連続制 TRG ［外部トリガ遅延距離］
御 御コマンドが実行可能です OUT ［汎用出力］
コ ・動作開始時に汎用出力が COND［内部終了条件］
マ 可能です。
ン
ド 無 ＣＴＲＱ 連続トルク制御 ・トルク制御動作を行います TRQ ［トルク指令］

① [Continual ・外部トリガ遅延動作が可 F ［速度制限］
ToRQue] 能です。 TRG ［外部トリガ遅延距離］

・動作中に終了条件が一致す OUT ［汎用出力］
ると動作状態で他の連続制 COND［内部終了条件］
御コマンドが実行可能です
・動作開始時に汎用出力が
可能です。

無 ＣＳＰＤ 連続速度制御 ・速度制御動作を行います。 F+- ［速度指令］
① [Continual ・外部トリガ遅延動作が可 LIM%［トルク制限］

SPeeD] 能です。 TRG ［外部トリガ遅延距離］
・動作中に終了条件が一致す OUT ［汎用出力］
ると動作状態で他の連続制 COND［内部終了条件］
御コマンドが実行可能です
・動作開始時に汎用出力が
可能です。

無 ＣＥＮＤ 連続制御終了 ・連続制御動作を終了し、減 OUT ［汎用出力］
① [Continual 速停止後サーボロックしま

END] す。
・汎用出力が可能です。

ＧＰ欄：コマンドが属する編集時のグループを示します。
ＢＳ欄：各コマンドにお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コマンドを実行します。



－ 2-2 －

２－２ 連続制御コマンド仕様２－２ 連続制御コマンド仕様２－２ 連続制御コマンド仕様２－２ 連続制御コマンド仕様

【ＣＰＯＳ】 連続位置制御【ＣＰＯＳ】 連続位置制御【ＣＰＯＳ】 連続位置制御【ＣＰＯＳ】 連続位置制御

『機 能』

●本コマンドは以下の機能を持つ位置制御を行います。
（本コマンド完了後、次アドレスまたは指定アドレスのコマンドを実行します。）

①本コマンドは、以下の連続制御コマンドと組み合わせて位置制御を行います。
・連続位置制御コマンド ‘ＣＰＯＳ’
・連続速度制御コマンド ‘ＣＳＰＤ’
・連続トルク制御コマンド ‘ＣＴＲＱ’
・連続制御終了コマンド ‘ＣＥＮＤ’

但し、本コマンドとの組み合わせで実行した場合、以下の制限があります。
・速度制御コマンド‘ＣＳＰＤ’またはトルク制御コマンド‘ＣＴＲＱ’から本コマンド
を実行する場合、停止状態から実行してください。
動作状態から本コマンドを実行した場合、急停止後に位置制御をします。
その急停止にモータが追従できない場合、オーバーフロー、偏差異常、過負荷異常等の
アラームが発生します。

・本コマンド同士を組み合わせて動作方向が反転する動作をさせないでください。
動作方向が反転する動作をさせた場合、急停止後に反転方向に位置制御します。
その急停止にモータが追従できない場合、オーバーフロー、偏差異常、過負荷異常等の
アラームが発生します。

②絶対位置または相対位置指定‘Ａ／Ｉ’による位置‘ＰＯＳ’に、速度‘Ｆ’で位置決めし
ます。

③加減速時間は、加減速時間選択‘ＵＰＤＮ’に従い制御します。

④本コマンドの終了方法は、以下の種類があります。
・位置決め指令完了後、位置偏差パルスが〔P202:完了範囲〕に到達すると、本コマンドを終
了し次アドレスのコマンドを実行します。
また、この時位置決め完了信号(PN)を出力します。
但し、速度設定値(F)が０の場合、本条件では本コマンドを終了しません。

・外部トリガ信号(TRG)による外部トリガ遅延動作後、本コマンドを終了し次アドレスのコマ
ンドを実行します。

・内部終了条件の一致により本コマンドを終了し、指定アドレスのコマンドを実行します。
外部トリガ遅延動作中も内部終了条件が一致した場合、終了します。
内部終了条件の詳細は、「第３章 内部終了条件」を参照。

⑤外部トリガ信号(TRG)の入力により、外部トリガ遅延動作を行います。
外部トリガ遅延動作とは、外部トリガ信号入力時の位置を基準にそこから外部トリガ遅延
距離‘ＴＲＧ’による距離動作後、実行中のコマンドを終了し次アドレスのコマンドを実行
します。
外部トリガ遅延距離の動作速度は、外部トリガ信号入力時の速度を保持し、その速度を保持
した状態で次アドレスのコマンドを実行します。
本コマンドにおいて外部トリガ信号(TRG)は、〔P411：外部トリガレベル選択〕に拘わらず
ＯＮエッジで有効となります。

⑥動作中、一旦停止信号(HLD)を入力した場合‘ＵＰＤＮ’に従って減速停止し、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、連続制御終了コマンド‘ＣＥＮＤ’から開始します。
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⑦位置決め位置に対して〔P703：粗一致範囲〕に到達すると、粗一致信号(PRF)を出力します。

⑧汎用出力は、コマンド開始時出力します。

⑨本コマンド実行中、オーバーライド信号は、無効です。

⑩本コマンド実行中、トルク制限信号(TL)でのトルク制限値切り換えは有効です。

⑪本コマンドはブロック停止信号による停止は行いません。
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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：ＣＰＯＳ》

① ＰＯＳ 位置と位置決め方向

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

●ｲﾝｸﾘﾒﾝﾄﾃﾞｰﾀ ：現在位置からの位置決め量と位置決め方向を設定。
（相対位置）

●ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄﾃﾞｰﾀ：位置データ基準点からの目標位置と方向を設定。
（絶対位置）

●設定値の小数点位置は、〔P302：指令単位〕によります。

② Ａ／Ｉ 位置データのタイプ（絶対位置／相対位置）

無し ABSOLUTE／INCREMENT INCREMENT

③ Ｆ 速度

mm/s,ﾟ/s,inch/s 0000000～9999999 000000
IX0000～IX1999

●設定値の小数点位置は、〔P302：指令単位〕によります。
●設定値が０の場合、最小設定単位の速度になります。
●設定が「IX0060」の場合、コマンド開始時の動作速度になります。
●設定が「IX0064」の場合、速度指令アナログ入力による速度で動作しま
す。この時速度指令が０以下の場合最小設定単位の速度になります。

●間接データ指定の設定でその間接データの内容を動作中に変更した場
合、変更した速度が実行中に反映されます
但し、以下の場合速度が実行中に反映されません。
・間接データ番号の変更により速度変更した場合。
・「IX0060」を指定した場合。
・外部トリガ遅延動作中。

④ ＵＰＤＮ 加減速時間選択

無し SEL.1／SEL.2／SEL.3 SEL.1

●加減速時間の選択・設定方法は、『コマンド編』－「第３章 設定」を
参照して下さい。

⑤ ＴＲＧ 外部トリガ遅延距離

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

●設定値の小数点位置は、〔P302：指令単位〕によります。
●位置方向は、動作方向によります。
●設定値が「０」の場合、外部トリガ遅延動作を行いません。
●設定値が負の場合、外部トリガ信号を入力した時点で次コマンドを実行
します。
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⑥ ＯＵＴ 汎用出力データ

２進数 00000000～11111111 ／00000000
IX0000～IX1999

●設定の方法は、『コマンド編』－「第３章 設定」を参照して下さい。

⑦ ＣＯＮＤ 内部終了条件

無し 00000～65535 00000
IX0000～IX1999

●数値データを指定した場合、内部終了条件を無効とします。
●間接データを指定した場合、指定した間接データの内容で内部終了条件
を判断し本コマンドを終了します。

●内部終了条件の内容は、「第３章 内部終了条件」を参照して下さい。
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【ＣＴＲＱ】 連続トルク制御【ＣＴＲＱ】 連続トルク制御【ＣＴＲＱ】 連続トルク制御【ＣＴＲＱ】 連続トルク制御

『機 能』

●本コマンドは以下の機能を持つトルク制御を行います。
（本コマンド完了後、次アドレスまたは指定アドレスのコマンドを実行します。）

①本コマンドは、以下の連続制御コマンドと組み合わせてトルク制御を行います。
・連続位置制御コマンド ‘ＣＰＯＳ’
・連続速度制御コマンド ‘ＣＳＰＤ’
・連続トルク制御コマンド ‘ＣＴＲＱ’
・連続制御終了コマンド ‘ＣＥＮＤ’

②トルク指令‘ＴＲＱ％’に従ったトルク制御を行います。
トルク指令で「IX0065」を選択すると、外部ﾄﾙｸ指令(TQH)で動作します。
外部トルク指令電圧とモータ出力トルクの関係は以下の通りです。
・モータの出力トルクは外部トルク指令電圧に比例し、DC±10Vで300％出力トルクとなりま
す。(定格ﾄﾙｸを100%)

・正電圧の外部トルク指令でモータは正方向の出力トルクを発生します。
負電圧の外部トルク指令でモータは逆方向の出力トルクを発生します。

正方向

300％トルク

-10V
負外部トルク指令電圧 正外部トルク指令電圧

10V

300％トルク

逆方向

［図２－１］ 外部トルク指令とモータ出力トルクの関係

③速度制限‘Ｆ’に従った速度で速度制限してトルク制御します。
本コマンドでは、 P128「速度制限値」による速度制限を行いません。
本コマンドでは、パラメータ P127「外部速度制限有効／無効選択」で、外部速度制限有効を
選択した場合、外部速度制限指令(INH)と速度制限‘Ｆ’の低い方で速度制限します。
外部速度制限指令電圧と速度制限指令モータ出力トルクの関係は以下の通りです。
・モータ最大回転数は外部速度制限指令の値に比例し、DC+10Vで定格回転数となります。
・外部速度制限指令は、正方向，逆方向共通の設定となります。

正方向制限速度

正定格速度

外部速度制限指令電圧
+10V

逆定格速度

逆方向制限速度

［図２－２］速度制限指令とモータ回転数の関係
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④本コマンドの終了方法は、以下の種類があります。
・外部トリガ信号(TRG)による外部トリガ遅延動作後、本コマンドを終了し次アドレスのコマ
ンドを実行します。

・内部終了条件の一致により本コマンドを終了し、指定アドレスのコマンドを実行します。
外部トリガ遅延動作中も内部終了条件が一致した場合、終了します。
内部終了条件の詳細は、「第３章 内部終了条件」を参照。

⑤外部トリガ信号(TRG)の入力により、外部トリガ遅延動作を行います。
外部トリガ遅延動作とは、外部トリガ信号入力時の位置を基準にそこから外部トリガ遅延
距離‘ＴＲＧ’による距離動作後、実行中のコマンドを終了し次アドレスのコマンドを実行
します。
外部トリガ遅延距離の動作速度は、外部トリガ信号入力時の速度を保持し、その速度を保持
した状態で次アドレスのコマンドを実行します。
本コマンドにおいて外部トリガ信号(TRG)は、〔P411：外部トリガレベル選択〕に拘わらず
ＯＮエッジで有効となります。

⑥動作中、一旦停止信号(HLD)を入力した場合、[P216:減速時間３]に従って減速停止し、サー
ボロック状態となり、自動運転レディ信号(PRDY)を出力します。
再起動にて、連続制御終了コマンド‘ＣＥＮＤ’から開始します。

⑦汎用出力は、コマンド開始時出力します。

⑧本コマンド実行中、オーバーライド信号は、無効です。

⑨本コマンド実行中、トルク制限信号(TL)でのトルク制限値切り換えは有効です。

⑩本コマンド開始時、位置決め完了信号(PN)と粗一致信号(PRF)は、OFFされます。

⑪本コマンドはブロック停止信号による停止は行いません。
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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：ＣＴＲＱ》

① ＴＲＱ％ トルク指令

％ -300～300 000
IX0000～IX1999

●設定が「IX0065」の場合、トルク指令アナログ入力によるトルクで動作
します。

●間接データ指定の設定でその間接データの内容を動作中に変更した場合
、変更したトルクが反映されます。
但し、間接データ番号の変更によるトルク変更は出来ません。

② Ｆ 速度制限

mm/s,ﾟ/s,inch/s 0000000～9999999 000000
IX0000～IX1999

●設定値の小数点位置は、〔P302：指令単位〕によります。
●設定値が「IX0060」の場合、コマンド開始時の動作速度が制限速度とな
ります。

●間接データ指定の設定でその間接データの内容を動作中に変更した場合
、変更した速度が反映されます。
但し、以下の場合速度が反映されません。
・間接データ番号の変更により速度変更した場合。
・「IX0060」を指定した場合。

③ ＴＲＧ 外部トリガ遅延距離

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

●設定値の小数点位置は、〔P302：指令単位〕によります。
●位置方向は、「トルク値」データによります。
●設定値が「０」の場合、外部トリガ遅延動作を行いません。
●設定値が負の場合、外部トリガ信号を入力した時点で次コマンドを実行
します。

④ ＯＵＴ 汎用出力

２進数 00000000～11111111 ／00000000
IX0000～IX1999

●設定の方法は、『コマンド編』－「第３章 設定」を参照して下さい。

⑤ ＣＯＮＤ 内部終了条件

無し 00000～65535 00000
IX0000～IX1999

●数値データを指定した場合、内部終了条件を無効とします。
●間接データを指定した場合、指定した間接データの内容で内部終了条件
を判断し本コマンドを終了します。

●内部終了条件の内容は、「第３章 内部終了条件」を参照して下さい。
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【ＣＳＰＤ】 速度制御【ＣＳＰＤ】 速度制御【ＣＳＰＤ】 速度制御【ＣＳＰＤ】 速度制御

『機 能』

●本コマンドは以下の機能を持つ速度制御を行います。
（本コマンド完了後、次アドレスまたは指定アドレスのコマンドを実行します。）

①本コマンドは、以下の連続制御コマンドと組み合わせて速度制御を行います。
・連続位置制御コマンド ‘ＣＰＯＳ’
・連続速度制御コマンド ‘ＣＳＰＤ’
・連続トルク制御コマンド ‘ＣＴＲＱ’
・連続制御終了コマンド ‘ＣＥＮＤ’

②速度指令‘Ｆ＋－’に従った速度で速度制御します。
速度指令で「IX0064」を選択すると、外部速度指令(INH)で速度制御します。
外部速度指令と速度の関係は以下の通りです。
・速度は外部速度指令電圧に比例し、DC±10Vで定格回転時の速度となります。
また、パラメータ P124「速度指令ゲイン」により、モータが定格回転となる速度指令電圧
をDC±6V～±10V の間で設定することが出来ます。

正方向速度
正定格速度

-10V -6V
負速度指令電圧 正速度指令電圧

6V 10V

逆定格速度
逆方向速度

［図２－３］ 外部速度指令とモータ回転速度の関係

③トルク制限‘ＬＩＭ％’に従ったトルク制限を行います。

④本コマンドの終了方法は、以下の種類があります。
・外部トリガ信号(TRG)による外部トリガ遅延動作後、本コマンドを終了し次アドレスのコマ
ンドを実行します。

・内部終了条件の一致により本コマンドを終了し、指定アドレスのコマンドを実行します。
外部トリガ遅延動作中も内部終了条件が一致した場合、終了します。
内部終了条件の詳細は、「第３章 内部終了条件」を参照。

⑤外部トリガ信号(TRG)の入力により、外部トリガ遅延動作を行います。
外部トリガ遅延動作とは、外部トリガ信号入力時の位置を基準にそこから外部トリガ遅延
距離‘ＴＲＧ’による距離動作後、実行中のコマンドを終了し次アドレスのコマンドを実行
します。
外部トリガ遅延距離の動作速度は、外部トリガ信号入力時の速度を保持し、その速度を保持
した状態で次アドレスのコマンドを実行します。
本コマンドにおいて外部トリガ信号(TRG)は、〔P411：外部トリガレベル選択〕に拘わらず
ＯＮエッジで有効となります。

⑥動作中、一旦停止信号(HLD)を入力した場合、[P216:減速時間３]に従って減速停止し、サー
ボロック状態となり、自動運転レディ信号(PRDY)を出力します。
再起動にて、連続制御終了コマンド‘ＣＥＮＤ’から開始します。

⑦汎用出力は、コマンド開始時出力します。
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⑧本コマンド実行中、オーバーライド信号は、無効です。

⑨本コマンド実行中、トルク制限信号(TL)でのトルク制限値切り換えは有効です。

⑩本コマンド開始時、位置決め完了信号(PN)と粗一致信号(PRF)は、OFFされます。

⑪本コマンドはブロック停止信号による停止は行いません。
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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：ＣＳＰＤ》

① Ｆ＋－ 速度指令

mm/s,ﾟ/s,inch/s -9999999～9999999 000000
IX0000～IX1999

●設定値の小数点位置は、〔P302：指令単位〕によります。
●設定値が「IX0060」の場合、コマンド開始時の動作速度が速度指令とな
ります。

●設定が「IX0064」の場合、速度指令アナログ入力による速度となります
●間接データ指定の設定でその間接データの内容を動作中に変更した場合
、変更した速度が反映されます。
但し、以下の場合、変更した速度が反映されません。
・間接データ番号の変更により速度変更した場合。
・「IX0060」を指定した場合。

② ＬＩＭ％ トルク制限

％ 000～300 000
IX0000～IX1999

●トルク制限の方向は、速度指令(F+-)の符号に従います。
速度指令(F+-)が正データ場合、正方向のトルク制限、
速度指令(F+-)が負データの場合、負方向のトルク制限、
速度指令(F+-)が０データの場合、本トルク制限は無効となります。

●設定値が「０」の場合、本設定によるトルク制限を行いません。
●トルク制限は、モータ最大トルク値、パラメータＰ１０９～Ｐ１１０と
本設定値の中で一番小さいトルク値で制限されます。
ＴＬ信号ＯＮ時は、パラメータＰ１１１～Ｐ１１２が有効になります。

●間接データ指定の設定でその間接データの内容を動作中に変更した場合
、変更したトルクになります。
但し、間接データ番号の変更によるトルク変更は出来ません。

③ ＴＲＧ 外部トリガ遅延距離

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

●設定値の小数点位置は、〔P302：指令単位〕によります。
●位置方向は、「速度指令値」データによります。
●設定値が「０」の場合、外部トリガ遅延動作を行いません。
●設定値が負の場合、外部トリガ信号を入力した時点で次コマンドを実行
します。

④ ＯＵＴ 汎用出力

２進数 00000000～11111111 ／00000000
IX0000～IX1999

●設定の方法は、『コマンド編』－「第３章 設定」を参照して下さい。

⑤ ＣＯＮＤ 内部終了条件

無し 00000～65535 00000
IX0000～IX1999

●数値データを指定した場合、内部終了条件を無効とします。
●間接データを指定した場合、指定した間接データの内容で内部終了条件
を判断し本コマンドを終了します。

●内部終了条件の内容は、「第３章 内部終了条件」を参照して下さい。
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【ＣＥＮＤ】 連続制御終了【ＣＥＮＤ】 連続制御終了【ＣＥＮＤ】 連続制御終了【ＣＥＮＤ】 連続制御終了

『機 能』

●本コマンドは以下の機能を持つ連続制御の制御終了を行います。
（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本コマンドは、以下の連続制御コマンドと組み合わせて制御した後の連続制御終了を行い
ます。
・連続位置制御コマンド ‘ＣＰＯＳ’
・連続速度制御コマンド ‘ＣＳＰＤ’
・連続トルク制御コマンド ‘ＣＴＲＱ’

連続制御コマンドの制御終了とは、連続制御コマンドでモータ動作している状態を[P216:減
速時間３]に従って減速停止し、サーボロック状態にする制御です。
連続制御コマンドは、本コマンドで終了させない場合、アラームとなります。

②汎用出力は、コマンド開始時出力します。

③位置決め完了信号(PN)と粗一致信号(PRF)は、本コマンド開始前の状態を保持します。

④本コマンドはブロック停止信号による停止は行いません。

『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：ＣＥＮＤ》

① ＯＵＴ 汎用出力

２進数 00000000～11111111 ／00000000
IX0000～IX1999

●設定の方法は、『コマンド編』－「第３章 設定」を参照して下さい。



－ 3-1 －

第３章 内部終了条件第３章 内部終了条件第３章 内部終了条件第３章 内部終了条件

内部終了条件とは、連続制御コマンドを終了させる条件で、連続制御コマンドのコマンドパラメータ
「ＣＯＮＤ」で設定します。
内部終了条件は、内部終了条件１と２の２種類が設定できます。
内部終了条件１と２は、本装置内で別々に内部終了条件を判断し、どちらかの条件が一致した場合、
実行しているコマンドを終了し条件に示されたアドレス先へジャンプします。

３－１ 内部終了条件設定全体図３－１ 内部終了条件設定全体図３－１ 内部終了条件設定全体図３－１ 内部終了条件設定全体図
内部終了条件の設定は、ＣＰＯＳコマンドを例に以下の関係になっています。

CPOSｺﾏﾝﾄﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ 指定された間接ﾃﾞｰﾀ 内部終了条件データ
POSﾃﾞｰﾀ 内部終了条件１ ±９９９９９９９９(小数点は無視)
A/Iﾃﾞｰﾀ 内部終了条件２
Fﾃﾞｰﾀ 比較値間接データ番号
UPDNﾃﾞｰﾀ 指定された間接ﾃﾞｰﾀ 比較記号
TRGﾃﾞｰﾀ の次の間接ﾃﾞｰﾀ 比較データ項目
OUTﾃﾞｰﾀ 終了条件一致後相対ジャンプ先
CONDﾃﾞｰﾀ (＋の場合、＋が省略されます)

間接ﾃﾞｰﾀを指定
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３－２ 内部終了条件データ項目内容３－２ 内部終了条件データ項目内容３－２ 内部終了条件データ項目内容３－２ 内部終了条件データ項目内容

内部終了条件データ
±９９９９９９９９(小数点は無視)

④比較値間接データ番号
③比較記号
②比較データ項目
①終了条件一致後相対ジャンプ先
(＋の場合、＋が省略されます)

①終了条件一致後相対ジャンプ先①終了条件一致後相対ジャンプ先①終了条件一致後相対ジャンプ先①終了条件一致後相対ジャンプ先
内部終了条件一致後のジャンプ先を指定します。
現実行アドレスを０として相対アドレスで指定します。
但し、以下の例外があります。
・０を指定した場合、内部終了条件が無効となります。
・＋９を指定した場合、現実行している連続制御コマンドの最終アドレスへジャンプします。

例）
現実行アドレス 終了条件一致後 終了条件一致後の

相対ジャンプ先設定値 実行アドレス
１５ －５ １０（１５－５）
１５ ０ 内部終了条件無効
１５ ＋１ １６（１５＋１）
１５ ＋５ ２０（１５＋５）
１５ ＋９ CENDｺﾏﾝﾄﾞのｱﾄﾞﾚｽ

②比較データ項目②比較データ項目②比較データ項目②比較データ項目
内部終了条件の比較データ項目を指定します。
比較データ設定値と項目内容は、以下の通りです。

比較データ項目設定値 比較データ項目内容 単位
００ ※１ データ０ 無し
０１ ※２ 位置決め残移動量 設定単位
０２ 相対位置(コマンド開始位置を０とした相対位置) 設定単位
０３ 絶対位置 設定単位
０４ フィードバック速度 設定単位/sec
０５ 実トルク指令値 ％
０６ 時間(コマンド開始時を０とした時間) 10ms
０７ 間接データ６４（速度指令アナログ入力値） DA分解能
０８ 間接データ６５（トルク指令アナログ入力値） DA分解能

０９～９９ メーカ専用（選択しないでください。）
※１：比較データを「０」として比較値と比較します。
※２：位置決め残移動量はCPOSｺﾏﾝﾄﾞで有効です。

但し、外部トリガ遅延動作中は内部終了条件が無効になります。
CPOSｺﾏﾝﾄﾞ以外で位置決め残移動量を設定した場合、内部終了条件が無効になります。
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③比較記号③比較記号③比較記号③比較記号
内部終了条件の比較データ項目の内容と比較値間接データ番号の内容との比較記号を指定します。
比較記号設定値と比較記号内容は、以下の通りです。

比較記号設定値 比較記号
０ ≧（比較データ項目の内容 ≧ 比較値間接データ番号の内容）
１ ≦（比較データ項目の内容 ≦ 比較値間接データ番号の内容）
２ ＞（比較データ項目の内容 ＞ 比較値間接データ番号の内容）
３ ＜（比較データ項目の内容 ＜ 比較値間接データ番号の内容）
４ ＝（比較データ項目の内容 ＝ 比較値間接データ番号の内容）

④比較値間接データ番号④比較値間接データ番号④比較値間接データ番号④比較値間接データ番号
内部終了条件の比較データ項目と比較する比較値が入っている間接データ番号を指定します。
設定範囲は０～１９９９で、１０００番台は間接データ６１のオフセットを反映します。
間接データ６１に詳細は、ＮＣＳ－ＦＩ／ＦＳ １／２『専用機能編』-「第４章 間接データ」-
［表４－１］間接データ一覧の補足説明を参照。

⑤内部終了条件設定例⑤内部終了条件設定例⑤内部終了条件設定例⑤内部終了条件設定例
以下の内部終了条件の設定例
内部終了条件１：位置決め残移動量が１００．００mm以下で次アドレスジャンプ。
内部終了条件２：実トルク指令値が１５０％以上で連続制御を終了。

内部終了条件１データ設定内部終了条件１データ設定内部終了条件１データ設定内部終了条件１データ設定CPOSｺﾏﾝﾄﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ
POSﾃﾞｰﾀ IX0010: 1 ０１１００２０（位置決め残移動量 ≦ IX0020 → アドレス+1）
A/Iﾃﾞｰﾀ
Fﾃﾞｰﾀ 比較値間接データ番号 （IX0020）
UPDNﾃﾞｰﾀ 比較記号 (≦)
TRGﾃﾞｰﾀ 比較データ項目 (位置決め残移動量)
OUTﾃﾞｰﾀ 終了条件一致後相対ジャンプ先(+1)
CONDﾃﾞｰﾀ IX0020の設定値：100.00(位置決め残移動量比較値)
IX0010

内部終了条件２データ設定内部終了条件２データ設定内部終了条件２データ設定内部終了条件２データ設定
IX0011: ９０５０００２５（実トルク指令値 ≧ IX0025 → CENDのアドレス）

比較値間接データ番号 （IX0025）
比較記号 (≧)
比較データ項目 (実トルク指令値)
終了条件一致後相対ジャンプ先(CENDのアドレスへ)

IX0025：1.50(実トルク指令比較値)
尚、％設定ﾃﾞｰﾀは小数点を無視したﾃﾞｰﾀとなります。

⑥内部終了条件の制限事項⑥内部終了条件の制限事項⑥内部終了条件の制限事項⑥内部終了条件の制限事項
・以下の場合、アラーム停止します。
・内部終了条件一致後のジャンプ先が連続制御コマンド以外の場合。 ｢CONT ERR｣ｱﾗｰﾑ
・内部終了条件一致後のジャンプ先がアドレス０の場合。 ｢ADDR ERR｣ｱﾗｰﾑ
・内部終了条件一致後のジャンプ先がアドレス範囲以外の場合。 ｢ADDR ERR｣ｱﾗｰﾑ
・比較値間接データ番号が設定範囲外を設定した場合。 ｢IXNO ERR｣ｱﾗｰﾑ

・内部終了条件１と２が同時に条件一致した場合、内部終了条件１が優先されます。
・内部終了条件データは、コマンド開始時に決定されます。
即ち、実行中に内部終了条件データを変更しても反映されません。
但し、比較値間接データ番号で示された比較値を実行中に変更した場合、変更した比較値で比較
します。

・内部終了条件に間接データ９９(IX99)と９９９(IX999)を指定しないでください。
本間接データを指定した場合、内部終了条件２は無効となります。
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第４章 連続制御コマンド動作例第４章 連続制御コマンド動作例第４章 連続制御コマンド動作例第４章 連続制御コマンド動作例

《動作例＿１》指定時間押しつけ制御
押しつける位置まで位置制御で近づき、押しつけ前に低速にし、速度制御で押しつけを開始する。
その後、指定時間毎にトルク値を変更し押しつけを行う。

POS/TRQ%/LIM% A/I F/F+- TRG OUT UPDN 備 考
ADDR CMD

IX+0ﾃﾞｰﾀ 内部終了条件１説明
COND

( )内は間接データの内容
( )内は,

IX+1ﾃﾞｰﾀ 内部終了条件２説明
IX+1番号

( )内は間接データの内容
001 CPOS POS 1000 ABS 500 0 00000001 SEL.1

IX0010 10110000 位置決め残移動量≦IX0000 (160mm) → 次ADDRへ
(IX0011) 00000000 無効

002 CSPD LIM% 40 --- 100 0 00000010 -----
IX0012 10500001 実トルク指令値≧IX0001 (40%) → 次ADDRへ
(IX0013) 00000000 無効

003 CTRQ TRQ% 40 --- 100 0 00000011 -----
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (150ms) → 次ADDRへ
(IX0015) 00000000 無効

004 CTRQ TRQ% 60 --- 100 0 00000100 -----
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (150ms) → 次ADDRへ
(IX0015) 00000000 無効

005 CTRQ TRQ% 80 --- 100 0 00000101 -----
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (150ms) → 次ADDRへ
(IX0015) 00000000 無効

006 CTRQ TRQ% 100 --- 100 0 00000110 -----
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (150ms) → 次ADDRへ
(IX0015) 00000000 無効

007 CTRQ TRQ% 100 --- 100 0 -------- -----
IX0016 10440099 速度＝IX0099 (0mm/s) → 次ADDRへ
(IX0017) 00000000 無効

008 CEND ------------ --- ----- ------- 00000000
009 SPOS 0 ABS 500 0 --------
010 PEND ------------ --- ----- ------- --------
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500mm/sec

+速度 押しつけ開始

100mm/sec
モータ速度 0

-速度

100％
加速ﾄﾙｸ 80％

+ﾄﾙｸ 60％
40％

モータトルク 0

-ﾄﾙｸ 減速ﾄﾙｸ

アドレス指定
(SS1～PS8) 001

自動ｽﾀｰﾄ信号(PST)

実行ｱﾄﾞﾚｽ 001 002 003 004 005 006 009

007,008実行 010実行
汎用出力信号

(OUT3～1) 001 010 011 100 101 110 000

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 終了 ON
信号(PEND) OFF

自動運転ﾚﾃﾞｨ ON
信号(PRDY) OFF
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《動作例＿２》外部トリガ遅延動作付き指定時間押しつけ制御
外部トリガ信号入力を基準に押しつける位置まで位置制御で近づき、押しつけ前に低速にし、速度
制御で押しつけを開始する。
その後、指定時間毎にトルク値を変更し押しつけを行う。

POS/TRQ%/LIM% A/I F/F+- TRG OUT UPDN 備 考
ADDR CMD

IX+0ﾃﾞｰﾀ 内部終了条件１説明
COND

( )内は間接データの内容
( )内は,

IX+1ﾃﾞｰﾀ 内部終了条件２説明
IX+1番号

( )内は間接データの内容
001 CPOS POS 9000 ABS 500 250 00000001 SEL.1 外部トリガ信号

IX0010 00000000 無効 入力待ち
(IX0011) 00000000 無効

002 CSPD LIM% 40 --- 100 0 00000010 -----
IX0012 10500001 実トルク指令値≧IX0001 (40%) → 次ADDRへ
(IX0013) 00000000 無効

003 CTRQ TRQ% 40 --- 100 0 00000011 -----
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (150ms) → 次ADDRへ
(IX0015) 00000000 無効

004 CTRQ TRQ% 60 --- 100 0 00000100 -----
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (150ms) → 次ADDRへ
(IX0015) 00000000 無効

005 CTRQ TRQ% 80 --- 100 0 00000101 -----
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (150ms) → 次ADDRへ
(IX0015) 00000000 無効

006 CTRQ TRQ% 100 --- 100 0 00000110 -----
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (150ms) → 次ADDRへ
(IX0015) 00000000 無効

007 CTRQ TRQ% 100 --- 100 0 -------- -----
IX0016 10440099 速度＝IX0099 (0mm/s) → 次ADDRへ
(IX0017) 00000000 無効

008 CEND ------------ --- ----- ------- 00000000
009 SPOS 0 ABS 500 0 --------
010 PEND ------------ --- ----- ------- --------
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500mm/sec
外部トリガ遅延距離

+速度
押しつけ開始
100mm/sec

モータ速度 0

-速度

加速ﾄﾙｸ 100％
80％

+ﾄﾙｸ 60％
40％

モータトルク 0

-ﾄﾙｸ

減速ﾄﾙｸ

外部ﾄﾘｶﾞ信号(TRG)

アドレス指定
(SS1～PS8) 001

自動ｽﾀｰﾄ信号(PST)

実行ｱﾄﾞﾚｽ 001 002 003 004 005 006 009

007,008実行 010実行
汎用出力信号

(OUT3～1) 001 010 011 100 101 110 000

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 終了 ON
信号(PEND) OFF

自動運転ﾚﾃﾞｨ ON
信号(PRDY) OFF
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《動作例＿３》外部信号入力後指定時間押しつけ制御
押しつける位置まで位置制御で近づき、押しつけ前に低速にし、速度制御で押しつけを開始する。
その後、外部トリガ信号入力から指定時間毎にトルク値を変更し押しつけを行う。

POS/TRQ%/LIM% A/I F/F+- TRG OUT UPDN 備 考
ADDR CMD

IX+0ﾃﾞｰﾀ 内部終了条件１説明
COND

( )内は間接データの内容
( )内は,

IX+1ﾃﾞｰﾀ 内部終了条件２説明
IX+1番号

( )内は間接データの内容
001 CPOS POS 1000 ABS 500 0 00000001 SEL.1

IX0010 10110000 位置決め残移動量≦IX0000 (160mm) → 次ADDRへ
(IX0011) 00000000 無効

002 CSPD LIM% 40 --- 100 -1 00000010 ----- 外部トリガ信号
IX0012 00000000 無効 入力待ち
(IX0013) 00000000 無効

003 CSPD LIM% 40 --- 100 0 00000010 ----- 外部トリガ信号
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (200ms) → 次ADDRへ 入力後、指定時
(IX0015) 00000000 無効 間待ち

004 CTRQ TRQ% 60 --- 100 0 00000100 -----
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (150ms) → 次ADDRへ
(IX0015) 00000000 無効

005 CTRQ TRQ% 80 --- 100 0 00000101 -----
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (150ms) → 次ADDRへ
(IX0015) 00000000 無効

006 CTRQ TRQ% 100 --- 100 0 00000110 -----
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (150ms) → 次ADDRへ
(IX0015) 00000000 無効

007 CEND ------------ --- ----- ------- 00000000
008 SPOS 0 ABS 500 0 --------
009 PEND ------------ --- ----- ------- --------
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500mm/sec

+速度
押しつけ開始
100mm/sec

モータ速度 0

-速度

加速ﾄﾙｸ 100％
80％

+ﾄﾙｸ 60％
40％

モータトルク 0

-ﾄﾙｸ

減速ﾄﾙｸ

外部ﾄﾘｶﾞ信号(TRG)

アドレス指定
(SS1～PS8) 001

自動ｽﾀｰﾄ信号(PST)

実行ｱﾄﾞﾚｽ 001 002 003 004 005 006 008

007実行 009実行
汎用出力信号

(OUT3～1) 001 010 011 100 101 110 000

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 終了 ON
信号(PEND) OFF

自動運転ﾚﾃﾞｨ ON
信号(PRDY) OFF
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《動作例＿４》指定位置押し出し制御
押し出しする位置まで位置制御で近づき、押し出す位置の手前で速度制御にし押し出しを開始する。
その後、指定位置毎にトルク値を変更し押し出しを行う。

POS/TRQ%/LIM% A/I F/F+- TRG OUT UPDN 備 考
ADDR CMD

IX+0ﾃﾞｰﾀ 内部終了条件１説明
COND

( )内は間接データの内容
( )内は,

IX+1ﾃﾞｰﾀ 内部終了条件２説明
IX+1番号

( )内は間接データの内容
001 CPOS POS 1000 ABS 500 0 00000001 SEL.1

IX0010 10300001 絶対位置≧IX0001 (850mm) → 次ADDRへ
(IX0011) 00000000 無効

002 CSPD LIM% 60 --- 100 0 00000010 -----
IX0012 10300002 絶対位置≧IX0002 (950mm) → 次ADDRへ
(IX0013) 00000000 無効

003 CTRQ TRQ% 80 --- 100 0 00000011 -----
IX0014 10300003 絶対位置≧IX0003 (1000mm) → 次ADDRへ
(IX0015) 00000000 無効

004 CPOS POS 0 ABS 500 0 00000000 SEL.1
IX0016 00000000 無効
(IX0017) 00000000 無効

005 CEND ------------ --- ----- ------- 00000000
006 PEND ------------ --- ----- ------- --------
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500mm/sec

+速度 押し出し開始

100mm/sec
モータ速度 0

-速度

加速ﾄﾙｸ 80%
+ﾄﾙｸ 60%

モータトルク 0

-ﾄﾙｸ 減速ﾄﾙｸ

アドレス指定
(SS1～PS8) 001

自動ｽﾀｰﾄ信号(PST)

実行ｱﾄﾞﾚｽ 001 002 003 004
005,006
実行

汎用出力信号
(OUT3～1) 001 010 011 000

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 終了 ON
信号(PEND) OFF

自動運転ﾚﾃﾞｨ ON
信号(PRDY) OFF
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《動作例＿５》外部トルクセンサー監視付き押し出し制御
樹脂等の押し出しをする場合、押し出し位置まで位置制御で近づき、押し出し前に低速にし、速度
制御で押し出しを開始する。
また、本制御は押し出しトルクを外部トルクセンサーで監視し、外部トルクセンサー入力値

が指定値以上で押し出しをする。
連続制御の終了は、指定の絶対位置で終了する。

POS/TRQ%/LIM% A/I F/F+- TRG OUT UPDN 備 考
ADDR CMD

IX+0ﾃﾞｰﾀ 内部終了条件１説明
COND

( )内は間接データの内容
( )内は,

IX+1ﾃﾞｰﾀ 内部終了条件２説明
IX+1番号

( )内は間接データの内容
001 CPOS POS 1000 ABS 500 0 00000001 SEL.1

IX0010 10110000 位置決め残移動量≦IX0000 (160mm) → 次ADDRへ
(IX0011) 00000000 無効

002 CSPD LIM% 40 --- 100 0 00000010 -----
IX0012 10500001 実トルク指令値≧IX0001 (40%) → 次ADDRへ
(IX0013) 00000000 無効

003 CTRQ TRQ% 40 --- 100 0 00000011 -----
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (150ms) → 次ADDRへ
(IX0015) 90300004 絶対位置≧IX0004 (1200mm) → ADDR10へ

004 CTRQ TRQ% 40 --- 100 0 00000011 ----- 外部ﾄﾙｸｾﾝｻｰ入
IX0016 10810003 外部ﾄﾙｸｾﾝｻｰ入力≦IX0003 (1024) → 次ADDRへ 力は、ﾄﾙｸ指令ｱ
(IX0017) 90300004 絶対位置≧IX0004 (1200mm) → ADDR10へ ﾅﾛｸﾞ入力を使用

005 CTRQ TRQ% 60 --- 100 0 00000100 -----
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (150ms) → 次ADDRへ
(IX0015) 90300004 絶対位置≧IX0004 (1200mm) → ADDR10へ

006 CTRQ TRQ% 60 --- 100 0 00000100 -----
IX0016 10810003 外部ﾄﾙｸｾﾝｻｰ入力≦IX0003 (1024) → 次ADDRへ
(IX0017) 90300004 絶対位置≧IX0004 (1200mm) → ADDR10へ

007 CTRQ TRQ% 80 --- 100 0 00000101 -----
IX0014 10600002 時間≧IX0002 (150ms) → 次ADDRへ
(IX0015) 90300004 絶対位置≧IX0004 (1200) → ADDR10へ

008 CTRQ TRQ% 80 --- 100 0 00000101 -----
IX0016 10810003 外部ﾄﾙｸｾﾝｻｰ入力≦IX0003 (1024) → 次ADDRへ
(IX0017) 90300004 絶対位置≧IX0004 (1200mm) → ADDR10へ

009 CTRQ TRQ% 100 --- 100 0 00000110 -----
IX0018 90300004 絶対位置≧IX0004 (1200mm) → ADDR10へ
(IX0019) 00000000 無効

010 CEND ------------ --- ----- ------- 00000000
011 SPOS 0 ABS 500 0 --------
012 PEND ------------ --- ----- ------- --------
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500mm/sec

+速度

100mm/sec
モータ速度 0

-速度

100％
加速ﾄﾙｸ 80％

+ﾄﾙｸ 60％
40％

モータトルク 0

-ﾄﾙｸ 減速ﾄﾙｸ

この時点でｱﾅﾛｸﾞ値が
1024を越えている為

+ﾄﾙｸ 5V ﾓｰﾀ出力ﾄﾙｸ80％を保持
外部トルク (ｱﾅﾛｸﾞ値
センサー入力 1024)

(ｱﾅﾛｸﾞ入力) 0

アドレス指定
(SS1～PS8) 001

自動ｽﾀｰﾄ信号(PST)

実行ｱﾄﾞﾚｽ 001 002 003 005 007 008 011

010実行 012実行
汎用出力信号

(OUT3～1) 001 010 011 100 101 101 000

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 終了 ON
信号(PEND) OFF

自動運転ﾚﾃﾞｨ ON
信号(PRDY) OFF
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第５章 間接データ第５章 間接データ第５章 間接データ第５章 間接データ

連続制御コマンド上での取り扱い分

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）

ＰＯＳ： ●設定通りのデータとします。
位置決め位置 【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 -125.6 → 位置 -125.6mm

（符号付きﾃﾞｰﾀ）

ＴＲＧ： ●設定通りのデータとします。
外部トリガ遅延距離 【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 -125.6 → 距離 -125.6mm
（符号付きﾃﾞｰﾀ）

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

速度制限 ●データが－の場合、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 -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
但し、トルク連続制御コマンドの場合、速度０となります、

●データが定格速度を超えた場合、定格速度とします。

Ｆ＋－： ●設定通りのデータとします。
速度 【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 -125.6 → 速度 -125.6mm(負方向速度)

（符号付きﾃﾞｰﾀ） ●データが定格速度を超えた場合、定格速度とします。

ＣＯＮＤ： ●「第３章 内部終了条件」を参照して下さい。
内部終了条件

ＴＲＱ％： ●設定データの小数点を無視し、定格トルクを１００％とした時の
トルク値 ％データとします。

（符号付きﾃﾞｰﾀ） 【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 -12.7 → トルク値 -127%

ＬＩＭ％： ●設定データの小数点を無視し、定格トルクを１００％とした時の
トルク制限値 ％データとします。

（符号無しﾃﾞｰﾀ） 【例】間接ﾃﾞｰﾀ設定 12.7 → トルク制限値 127%
●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 -25.6 → トルク制限値 256%
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第６章 入力信号機能第６章 入力信号機能第６章 入力信号機能第６章 入力信号機能

連続制御コマンド上での変更入力信号

外部トリガ ＴＲＧ[CN1-47pin/X0026/M9182/Ymn46] 入力 回路番号：Ｉ－２

機 【位置決めコマンド時】
・位置決め動作中に 200[μｓ]以上のＯＮ信号が入力されると、その時点で実行中の位置決めデー

能 タをキャンセルし、外部トリガ位置決めデータで設定された位置決めを実行します。
本動作は、外部から入力された外部トリガ信号(CN1-47pin)だけが有効となります。
即ち、X0026/M9182/Ymn46の信号では動作しません。

・ＯＮ検出時にＬＣＤモジュール［ＴＲＧ］が点灯し、位置決め完了時に消灯します。

【連続制御コマンド時】
・連続制御動作中に 200[μｓ]以上のＯＮ信号が入力されると、その時点で外部トリガ遅延動作を
行います。

・ＯＮ検出時にＬＣＤモジュール［ＴＲＧ］が点灯します。

備考・位置決めコマンド時、パラメータ［P411］で、信号の受け付けを｢ＯＮエッジ｣と｢ＯＮレベル｣に
切り換えることができます。｢ＯＮレベル｣を選択し、コマンド実行前からＯＮ状態であった場合
は、自動運転開始から外部トリガ位置決めを実行します。
連続制御コマンド時、パラメータ［P411］の設定の拘わらず、ＯＮエッジで有効になります。

※１ 回路番号：Ｉ－２は『基本機能編』－「５－２－３ 入出力インターフェース」を参照してください。
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第７章 アラーム第７章 アラーム第７章 アラーム第７章 アラーム

連続制御コマンド関連アラーム

名 称 発生時動作
内 容 解除方法

表 示 出力信号状態

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． 連続制御コマンド時、終了 ﾜｰﾆﾝｸﾞ OFF (RST)入力
ＡＤＤＲ ＥＲＲ． 条件一致後ジャンプ先がア ｻｰﾎﾞﾚﾃﾞｨ ON *1

ドレス１～２７９の範囲以 ﾌﾞﾚｰｷ解除ON
外を実行しようとした。

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。）

連続制御コマンド時、内部
条件の比較値間接データ№
も０～９９９の範囲外を指
定した。

連続制御コマンド不正 連続制御コマンド実行中、 ﾓｰﾀ急停止し、 正しいデータに
連続制御終了コマンド(CEN 停止後､ｻｰﾎﾞﾛｯｸ 修正し、
D)で完了しないで連続制御 ①電源再投入
以外の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
ＣＯＮＴ 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。
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第８章 リモート第８章 リモート第８章 リモート第８章 リモート

８－１ リモート制御信号８－１ リモート制御信号８－１ リモート制御信号８－１ リモート制御信号

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
外部トリガ T R G X0026 M9182 Ymn46
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

※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８－１］リモート制御入力信号一覧
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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
パルス列運転ﾓｰﾄﾞ中 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
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
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８－２］リモート制御出力信号一覧
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８－２ 連続制御コマンドフォーマット８－２ 連続制御コマンドフォーマット８－２ 連続制御コマンドフォーマット８－２ 連続制御コマンドフォーマット

連続制御コマンドのコマンドフォーマットについて述べます。

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。

［連続位置制御コマンド（ＣＰＯＳ）］［連続位置制御コマンド（ＣＰＯＳ）］［連続位置制御コマンド（ＣＰＯＳ）］［連続位置制御コマンド（ＣＰＯＳ）］

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
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
4 :DT4 直接/間接指定
上記以外は、0を設定

R0801 [先頭№]+ １ ＤＴ５: ＤＴ６: ＤＴ７:0を設定 ＤＴ８:
位置ﾃﾞｰﾀのﾀｲﾌﾟ 加減速時間選択 (未使用) 汎用出力
0:ｲﾝｸﾚ 0:SEL1 0:無効
1:ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ 1:SEL2 1:有効

2:SEL3

R0802 [先頭№]+ ２ ＤＴ０:位置と位置決め方向
上位ﾃﾞｰﾀ

R0803 [先頭№]+ ３
下位ﾃﾞｰﾀ

R0804 [先頭№]+ ４ ＤＴ１:速度
上位ﾃﾞｰﾀ

R0805 [先頭№]+ ５
下位ﾃﾞｰﾀ

R0806 [先頭№]+ ６ ＤＴ２:外部トリガ遅延距離
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

R0809 [先頭№]+ ９ ＤＴ４:内部終了条件

［表８－３］連続位置制御コマンド（ＣＰＯＳ）データ形式
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［連続トルク制御コマンド（ＣＴＲＱ）］［連続トルク制御コマンド（ＣＴＲＱ）］［連続トルク制御コマンド（ＣＴＲＱ）］［連続トルク制御コマンド（ＣＴＲＱ）］

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
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
4 :DT4 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:
(未使用) (未使用) (未使用) 汎用出力

0:無効
1:有効

R0802 [先頭№]+ ２ ＤＴ０:トルク指令
上位ﾃﾞｰﾀ

R0803 [先頭№]+ ３
下位ﾃﾞｰﾀ

R0804 [先頭№]+ ４ ＤＴ１:速度制限
上位ﾃﾞｰﾀ

R0805 [先頭№]+ ５
下位ﾃﾞｰﾀ

R0806 [先頭№]+ ６ ＤＴ２:外部トリガ遅延距離
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

R0809 [先頭№]+ ９ ＤＴ４:内部終了条件

［表８－４］連続トルク制御コマンド（ＣＴＲＱ）データ形式
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［連続速度制御コマンド（ＣＳＰＤ）］［連続速度制御コマンド（ＣＳＰＤ）］［連続速度制御コマンド（ＣＳＰＤ）］［連続速度制御コマンド（ＣＳＰＤ）］

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
2 :DT2 直接/間接指定
3 :DT3 直接/間接指定
4 :DT4 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:
(未使用) (未使用) (未使用) 汎用出力

0:無効
1:有効

R0802 [先頭№]+ ２ ＤＴ０:トルク制限
上位ﾃﾞｰﾀ

R0803 [先頭№]+ ３
下位ﾃﾞｰﾀ

R0804 [先頭№]+ ４ ＤＴ１:速度指令
上位ﾃﾞｰﾀ

R0805 [先頭№]+ ５
下位ﾃﾞｰﾀ

R0806 [先頭№]+ ６ ＤＴ２:外部トリガ遅延距離
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

R0809 [先頭№]+ ９ ＤＴ４:内部終了条件

［表８－５］連続速度制御コマンド（ＣＳＰＤ）データ形式
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［連続制御終了コマンド（ＣＥＮＤ）］［連続制御終了コマンド（ＣＥＮＤ）］［連続制御終了コマンド（ＣＥＮＤ）］［連続制御終了コマンド（ＣＥＮＤ）］

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
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 ＤＴ６:0を設定 ＤＴ７:0を設定 ＤＴ８:
(未使用) (未使用) (未使用) 汎用出力

0:無効
1:有効

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 ＤＴ２:０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:汎用出力

R0809 [先頭№]+ ９ ＤＴ４:０を設定（未使用）

［表８－６］連続制御終了コマンド（ＣＥＮＤ）データ形式
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８－３ アラーム／ワーニングコード８－３ アラーム／ワーニングコード８－３ アラーム／ワーニングコード８－３ アラーム／ワーニングコード

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
４５ 〃 連続制御コマンド不正 ９６ 〃 〃 ３７
４７ 〃 位置決めﾃﾞｰﾀ ｵｰﾊﾞｰﾌﾛｰ ９８ 〃 〃 ３９
４８ 〃 １回転データ未設定 ９９ 〃 〃 ４０
５０ 〃 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑｴﾝﾄﾞｺﾏﾝﾄﾞ未設定 １０１ 〃 〃 ４２
５１ 〃 ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝｺｰﾙﾈｽﾃｨﾝｸﾞｵｰﾊﾞｰ １１０ 〃 拡張メモリ電池電圧低下
５２ 〃 ｻﾌﾞﾙｰﾁﾝﾘﾀｰﾝ不正 １１２ ワーニング ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御用通信待ち
５３ 〃 不正アドレスジャンプ １１３ アラーム ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御用ＩＣ不良
５４ 〃 SPNT,SPNPコマンド不正 １１４ 〃 ﾘﾓｰﾄｼｰｹﾝｽ制御用通信断
５５ 〃 除算不正
５６ 〃 位置決め量異常
５８ 〃 不正コマンド
５９ 〃 間接データ№不正

［表８－７］アラーム／ワーニングコード一覧
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