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警告 

注意 

危険 

安全上のご注意  
ご使用の前には、必ず本取扱説明書をよくお読みのうえ、正しく使用ください。 

ここに示した注意事項はお客様や他の人々への危害や損傷、財産への損害を未然に防ぎ、お買い上げ

いただいた製品を安全に正しくお使いいただくためのものです。 

 

この危険表示を無視した取扱を行いますと、火災や感電などにより使用者が死亡または

重度の傷害を負う可能性が想定され、かつ危険発生時の警告の緊急性が高い内容を示し

ております。 

 

この警告表示を無視した取扱を行いますと、感電などにより使用者が重度の傷害を負う

可能性が想定される内容を示しております。 

 

この注意表示を無視した取扱を行いますと、使用者が軽傷を負うか本機または他の機器

に物的損害を生じる可能性が想定される内容を示しております。 

 

 危険 
● 解体したり破損したままで使用しないでください。火災・感電の原因になりま
す。 
● 修理や改造は重大事故に結びつく危険性がありますので、絶対におやめくださ
い。 
● 腐食性ガス・引火性ガス・爆発性の雰囲気、水や油のかかる場所、可燃物のそ
ばでは使用しないでください。火災・感電の原因になります。 
● 設置・配線・運転・操作・点検・保守等の作業は専門知識を有する人が行って
ください。感電・けがの恐れがあります。 
● 電源入力電圧は、定格範囲を必ず守ってください。火災・故障の原因になりま
す。 
● 接続は接続例に従い、確実に行ってください。火災・故障の原因になります。 
● 端子台には高電圧がかかりますので、通電中は絶対に触らないでください。感
電の恐れがあります。（端子台のある機器のみ） 
● 開口部に指やもの（金属や異物）を入れないでください。火災・感電の原因に
なります。 
● 電源ケーブルやモータケーブルを無理に曲げたり、引っ張ったり、はさみ込ん
だりしないでください。火災・感電の原因になります。 
● モータ出力端子に、間違ってアースや電源を接続すると火災になる可能性があ
ります。 
● 取扱説明書に示す設置方法を守り、放熱を妨げるような取付を行わないでくだ
さい。火災の原因になります。 
● 動作中に 60℃以上の発熱が生じた場合や HEAT 機能がある機器で HEAT（オーバ
ーヒート）が働いた場合、速やかに動作を停止してください。火災・故障の原
因になります。 
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 警告 
● 通電状態での移動・配線・保守・点検等の作業はしないでください。電源を切
って 10 秒以上経過してから作業をしてください。感電の恐れがあります。 
● 通電状態では絶対に濡れた手では触れないでください。感電の恐れがあります。 
● 保護接地端子（PE）は、装置の保護接地端子と必ず接続してください。感電の
恐れがあります。 
● 製品は制御盤内に設置して御使用ください。感電・けがの原因になります。 
● 通電中は、端子台には端子カバーを取り付けてください。感電・けがの原因に
なります。（端子台のある機器のみ） 
● 製品設置時は確実に固定してください。けがの原因になります。 
● 運転中および電源 OFF 後のしばらくの間、製品には触れないでください。運転
条件により製品表面が高温のために、けがの原因になります。 
● HEAT（オーバーヒート）からの復帰のために突然の動作が予想されます。注意
してください。（HEAT 機能がある機器） 

● 危険電圧から絶縁された電源を使用してください。感電の原因になります。
（DC機器のみ） 

 
 

 注意 
● 塵埃の多い雰囲気での使用や保管は行わないでください。故障の原因になりま
す。 
● 製品に大きな衝撃を与えないでください。故障の原因になります。 
● 高温または低温、極端な高湿または低湿になる環境での使用や保管は行わない
でください。漏電・故障の原因になります。 
● 結露が発生する環境での使用は行わないでください。漏電・故障の原因になり
ます。 
● お客様での修理や改造は、弊社の保証範囲外となりますので、責任は負えませ
ん。内部の点検や修理は、弊社に連絡してください。 
● 製品を廃棄する場合は、産業用廃棄物として処理してください。 
● 製品銘板を取り外さないでください。 
● 振動する場所への設置は誤動作や部品破損の可能性があります。 
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1. はじめに 
 
 このたびは、ＭＭＣ－４００／２００をご使用いただきましてありがとうございます。 
 使用方法や取扱いが適切でなければ、製品の機能が発揮できないばかりでなく思わぬ故障が起き
たり、寿命を縮める原因となります。この取扱説明書を熟読していただき、正しい取扱いをしてい
ただくよう、お願い致します。 
 
 本取扱説明書では、ＭＭＣ－４００（４軸）とＭＭＣ－２００（２軸）の説明をしていきます。 
 ＭＭＣ－４００の各軸の名称は、Ｘ／Ｙ／Ｚ／θ軸です。 
 ＭＭＣ－２００の各軸の名称は、Ｘ／Ｙ軸です。 
 
 特に断りのない限り４軸と２軸の共通の説明となっていますが、２軸コントローラをご使用の場
合は、Ｘ軸とＹ軸だけの説明としてＺ軸とθ軸は除いたものとしてお読みください。 
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2. 型式 
 
2 -1 製品型式 
 

 

項目 内容 説明 

① シリーズ名 ＭＭＣシリーズ 

② 軸数 
２ ： ２軸コントローラ 
４ ： ４軸コントローラ 

③ エンコーダ入力仕様 
Ｌ ： ラインレシーバ 
Ｐ ： フォトカプラ 

④ パルス出力仕様 
なし： 標準品  （ラインドライバのみ） 
Ｆ ： 特殊仕様品（ラインドライバとオープンコレクタ） 

表 2-1 型式内容一覧表 
 
 

2-2 製品銘板 
 

図 2-1．銘板仕様シール 
 

項目 記入内容 

MODEL 製品型式 

S/N 5 桁の通し番号（シリーズ連番） 
POWER/S 電源仕様および最大消費電力 
TEMP 使用温度 
DATE 製造年月 
VER 製品のバージョン 

表 2-2 銘板記入内容 
 

ＭＭＣ－４００Ｌ Ｆ 

①  ②  ③ ④ 

 

MODEL: MMC-400L        S/N：00001  
POWER/S: AC100/200V,50/60HZ        
         55VA                 ,+PE 
TEMP: 0-40 ℃                      
DEFAULT:                           
DATE: 2010.08            VER 1.30  

mycom.inc.               MADE IN JAPAN 
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3. 概要および使用上のご注意 
 

3-1 概要 
  
 本機は、汎用テーブルを対象としたＰＴＰ制御、補間制御（直線、円弧）、パス機能および電子
カム機能を持つ４軸（２軸）コントローラです。 
 マルチタスク制御で複数のプログラムを並行動作させることが可能で、各軸別の制御や汎用レジ
スタによるプログラム間の情報交換などができます。 
 加減速は、Ｓ字加減速と直線加減速の切り替えができ、パルス数が少ない時も加減速の形状保証
と三角駆動にならないように等速区間が保証され、振動をなくしスムーズな制御が可能です。 
 また、エンコーダ信号を取り込んで、クローズド制御およびティーチング動作が行え、さらにパ
レタイジング動作、複合台形駆動、バックラッシ補正など豊富な機能を備えています。 
 表示およびキー入力部はローダ方式になっており、キー操作でプログラム入力が可能で、このプ
ログラムは電源を切っても保持します。表示はＬＣＤ（20文字× 4行）で、入力部はテンキー・フ
ァンクションキーで構成されています。 
 本機は、ＲＳ－２３２Ｃインターフェイスを持っていますのでホストコンピュータを接続してプ
ログラムや位置データのアップ／ダウンロードが可能で、ホストコンピュータからのオンライン実
行も可能です。 
プログラムは4000ステップ、位置データは4000ポジション格納できます。 
 汎用入出力としてアイソレート回路を使用し、入力３２点／出力３２点（２軸は出力１６点）を
持っています。また、プログラム内で使用できる汎用レジスタを６４本持っています。 
 対象モータは、ステッピングモータおよびパルス列入力サーボモータです。 

 

図3-1．豊富な機能 
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3-2 使用上のご注意 

本機を使用するにあたって注意して頂きたい点について説明します。 

l 使用環境 
(1) 本機は、防塵構造になっていませんので塵埃の多い雰囲気でのご使用はお避けください。 
(2) 腐食性ガスの発生する場所や水のかかる場所でのご使用は避けてください。 
(3) 取付及び配線に際しては、通気孔を塞がないようにしてください。 

l ノイズ対策 
 本機の使用にあたっては、ノイズによる誤動作を防止するため次のような点にご注意ください。 
(1) 供給電源は、ノイズ発生源となるものが接続されていない電源から供給してください。 
(2) 供給電源は、モータの電源と違う相から供給してください。 
(3) 第３種接地を行ってください。 
(4) 電源線（ＡＣ）と信号線（ＤＣ）は２０ｃｍ以上分離してください。 
(5) 配線はできるだけ短くし、シールド線を使用してください。 
(6) ツイストペア線を使用してください。 
(7) 周辺機器やご使用になるモータなどにはスパークキラーを入れてください。 
(8) リレー、ソレノイド等を使用する場合はコイルと並列にサージアブソーバやサージキラーを設
置してください。 

l 電源投入と切断時のご注意 
 本機の電源投入および切断する時、出力信号は不定状態になる可能性があります。制御対象ドラ
イバとシーケンサの電源を投入する前に、本機の電源を先に投入してください。また、制御対象の
電源切断した後で、本機の電源を切断してください。 

l ローダの接続 
 ローダの接続、取外しをする場合は、必ず電源を切ってから行ってください。 
 電源を入れたまま接続、取り外しを行いますと故障の原因となります。 

l 仕様およびオプション 
 本機は、軸数を含めてご発注時に仕様やオプション品のご指定をしていただくようになっており
ます。 
 お手元にあります製品が、ご要望の仕様やオプション品が同梱されていることをお確かめくださ
い。もし、ご要望のものと違っておりましたら代理店もしくは弊社営業部までご連絡いただきます
ようお願い申し上げます。 
 
3-3 従来品との比較 

従来機種のＳＮＣ－２４０／４４０との変更点について以下に説明します。 

 SNC-240/440 MMC-200/400 

電子カム動作 ・ 外部エンコーダ信号による動作。 
・ 外部エンコーダによる動作 
・ 内部仮想主軸によるカムデータを
用いた動作。 

対象ドライバ 
・ ステッピングモータドライバ 
・ サーボモータドライバ 

・ ステッピングモータドライバ 
・ サーボモータドライバ 
・ CBS50 シリーズ 

移動量範囲 0～±9,999,999 0～±999,999,999 

プログラム容
量 

プログラム：2000 ライン 
位置データ：2000 ポジション 
 

プログラム：4000 ライン 
位置データ：4000 ポジション 
カムデータ：64 パターン 
  （1 パターンにつき 510 ポイント） 

速度レンジ 低速、標準、高速 低速、標準、高速、超高速 

軸コネクタ 
MR-34RFA 
（本多通信工業製） 

10236-52A2PL 
（住友スリーエム製） 

表3-1．SNC-240/440との比較 
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4. 仕様 
4-1 仕様一覧 
 

項 目 内  容 

制御方式 マイクロプロセッサ制御方式（ＳＨ７０８５） 

制御軸数 
ＭＭＣ－４００：４軸 ＰＴＰ制御、直線補間、円弧補間、電子カム機能 
ＭＭＣ－２００：２軸 ＰＴＰ制御、直線補間、円弧補間、電子カム機能 

対象モータ 
およびドライバ 

ステッピングモータ、パルス列入力サーボモータ 
ＣＢＳ５０ 

プログラム ４０００ライン（メイン:16プログラム、サブ:84プログラム） 

位置データ ４０００ポジション プログラム容量 

カムデータ ５１０プロット（カムパターン：64パターン） 

カム形状 
64パターン記憶可能 
カム形状はパソコンで作成しダウンロードします。 
1つのカム形状は最大510ポイントのプロット点により作成されます。 

データ保持 フラッシュメモリ（書換回数１０万回） 

プログラム体系 Ｇ言語体系をアレンジしたもの 

マニュアル 原点サーチ、仮想原点設定／復帰、座標指定送り、スキャン送
り、インデックス送り、ステップ送り、入出力操作、センサ／
ドライバ信号操作、条件設定、位置データ格納 

プレイ プログラム運転（自動実行、１ライン実行、外部起動、オンラ
イン実行）、位置データ移動 

プログラム プログラム、位置データおよびカムデータ作成・編集・削除、
ティーチング、アップロード、ダウンロード 

制御機能 

パラメータ モータ種類、センサ論理、エンコーダ設定など 

プログラム機能 

条件設定、原点復帰、インデックス量設定、移動命令、パレタイジング、汎用入
出力、プログラム終了、マルチタスク、仮想原点設定、タイマ、プログラム一時
停止、座標系切替、複合台形駆動、無条件ジャンプ、サブルーチン、円弧分解能、
ドライバ制御操作、レジスタ演算操作、レジスタ条件ジャンプ 

加減速方式 Ｓ字曲線駆動（８種類）、直線駆動 

移動量設定 １パルス当たりの移動量 １～９９９９９９９９９            注１ 

ソフトリミット ソフトウェアリミット設定可能 

指令方式 ローダ入力／ホストコンピュータ／外部起動信号 

移動量指令方式 絶対／相対距離指定 

設定移動量範囲 １移動命令の設定範囲で０～±９９９９９９９９９         注１、注３      

自 起 動 周 波数  
および最高周波
数 

低速：  1Hz～65.535KHz   まで 1Hz 刻みで設定 
標準：  12.5Hz～819.187KHz まで 12.5Hz 刻みで設定 
高速：  25Hz～1638.375KHz まで 25Hz 刻みで設定 
超高速： 50Hz～3276.750KHz まで 50Hz 刻みで設定 
設定上では１パルスの移動距離の設定に基づいた秒速指定（ｍｍ／ｓｅｃ）を行
います。 

低速 1～1000Hz/msec    までを100%設定（0.1%刻み）  注２ 

標準 12.5～12500Hz/msecまでを100%設定（0.1%刻み）  注２ 

高速 25～25000Hz/msec  までを100%設定（0.1%刻み） 注２ 
加減速度 

超高速 50～50000Hz/msec  までを100%設定（0.1%刻み） 注２ 

表4-1．仕様一覧表（１） 
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項 目 内  容 

クロック出力 
２クロック方式もしくは１クロック方式ラインドライバ論
理切り換え可能（特殊仕様品はオープンコレクタ出力可能） 

励磁オフ出力 サーボモータではサーボオン 

アラーム入力 論理切り換え可能 

インポジション 
入力 

サーボモータ用 

偏差カウンタ 
リセット出力 

サーボモータ用 １ショットパルス50msec 

ドライバI/F 

エンコーダ入力 
Ａ／Ｂ／Ｚ相（１／２／４逓倍設定可） 
最大応答周波数 300KHz（１逓倍の場合） 

機械センサI/F 各軸に両端オーバラン、ニア原点、原点センサ各センサの論理の設定可能 

入力 ３２点 
フォトカプラアイソレート5mA内部電源(+24V)使用 
パラメータのモータ・ドライバ種類でＣＢＳを選択
した場合は、２点分を専用の入力として使用 

汎用入出力 

出力 

ＭＭＣ－４００： 
３２点 
ＭＭＣ－２００： 
１６点 

フォトカプラアイソレート オープンコレクタ出力 
0.10A 耐圧35V 
パラメータのモータ・ドライバ種類でＣＢＳを選択
した場合は、２点分を専用の出力として使用 

入力 ６点 
フォトカプラアイソレート 5mA 内部電源(+24V)使用 
プログラム起動入力、外部停止入力、減速停止入力
リセット入力、原点復帰入力、手動入力 

専用入出力 

出力 ４点 
フォトカプラアイソレート オープンコレクタ出力 
0.10A 耐圧35V 
レディ出力、移動中出力、エラー出力、原点位置 

プログラム番号 入力 ４点 
フォトカプラアイソレート5mA内部電源使用 
０番～１５番まで１６種類の設定が可能 

外部通信I/F ＲＳ－２３２Ｃ １チャンネル パラメータ設定可能 

パラメータ機能 

１パルス移動量設定 
ソフトリミット設定 
自動運転時の条件設定 
原点復帰時の条件設定 
座標表示の小数点位置 
原点復帰軸シーケンス設定 
クローズド制御有効／無効 
エンコーダ入力の逓倍率、方向設定 
モータ種類やセンサ等の設定 
加減速傾斜Ｓ字（パターンを含む）／直線 
ＲＳ－２３２Ｃパラメータ設定 
最高速度設定 
プログラム起動前に原点復帰が必要／不必要 
実行時の実行内容表示／非表示 
バックラッシ補正有効／無効 
メモリクリア 

表4-2．仕様一覧表（２） 
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項 目 内  容 

入力電源 ＡＣ１００Ｖ／２００Ｖ（±１０％） 

消費電力 ＭＭＣ－４００：５５ＶＡ（ピーク） ＭＭＣ－２００：４５ＶＡ（ピーク） 

絶縁抵抗 ＤＣ５００Ｖ １００ＭΩ以上 

絶縁耐圧 ＡＣ⇔ＦＧ：１５００Ｖ； ＡＣ⇔信号：１５００Ｖ 

瞬時停止時間 最小１００ｍｓｅｃ（ローダの停止入力時） 

動作時 温度０～４０℃ 湿度３０～８０％非結露 
周囲環境 

保存時 温度０～６０℃ 湿度２０～９０％ 

規格対応 ＥＵによるＲｏＨＳ指令対応 

ＭＭＣ－４００ １００(W)×２２５(H)×１２３(D) ㎜ 外形寸法 
(突起物を除く) ＭＭＣ－２００ ８０(W)×２２５(H)×１２３(D) ㎜ 

ＭＭＣ－４００ １．８Ｋｇ 
質量 

ＭＭＣ－２００ １．６Ｋｇ 

AXISコネクタ：10136-3000PE、10336-52F0-008 各４個（各２個） 

INPUT コネクタ：FCN-361J048-AU、FCN-360C048-B 各１個（各１個） 

OUTPUTコネクタ：FCN-361P024-AU、FCN-360C024-B 各２個（各１個） 

取付金具：Ｌ型金具2枚、M3×6ナベ3点セムス4個 １組（１組） 

付属CD １枚 

付属品 
 
(括弧内は２軸の
場合) 

取扱説明書（簡易版） １部 

表4-3．仕様一覧表（３） 
注１．距離とは表示される最小桁を１デジットとしての距離の意味で、例えば 
小数点以下４桁の場合は0～99999.9999です。 
小数点以下３桁の場合は0～999999.999となります。 
小数点以下の桁数の設定は０～６桁まで設定できます。 

注２．加減速傾斜は、速度モードによって違います。 
以下の表4-4に示しますように低速・標準・高速・超高速モードの４種類の速度モードによっ
て設定内容が違います。 
また、設定方法は最大値を１００％としたパーセント設定になっています。０．１％刻みで設
定できます。加減速方式をＳ字曲線に設定した場合は加減速の平均値となります。 

速度モード １００％設定時の値 

低速モード １０００Hz/msec 
標準モード １２５００Hz/msec 
高速モード ２５０００Hz/msec 
超高速モード ５００００Hz/msec 

表4-4．加減速傾斜表 

図4-1．加減速傾斜概念図 
 
注３．ただし、１回の移動での最大出力パルス数は１６７７７２１５[パルス]までとなります。 
    出力パルス数[パルス] ＝ 移動量 ÷ 1パルス移動量 

1msec

⊿Hz

1msec

⊿Hz

直線加減速 Ｓ字曲線加減速

平均加減速

⊿Hz/msec
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4-2 構成および各部説明 
 

 
   図4-2．本体パネル図（ＭＭＣ－４００）      図4-3．本体パネル図（ＭＭＣ－２００） 
 
 
 本体のパネル面は上図のようになっています。 
 次ページに本体各部の説明をします。 
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①ＩＮＰＵＴ コネクタ 
汎用入力、専用入力のコネクタです。シーケンサなどと接続します。 

 
②ＲＳ－２３２Ｃ コネクタ 
パソコンなどのＲＳ－２３２Ｃと接続してアップロード、ダウンロード、オンライン実行を行
うためのコネクタです。 

 
③ＬＯＡＤＥＲ コネクタ 
 専用のローダ（ＭＭＣ－４００ＰＬ）を接続するコネクタです。 
 
④Ｘ ＡＸＩＳ コネクタ 
Ｘ軸のドライバおよびセンサを接続するコネクタです。 

 
⑤Ｙ ＡＸＩＳ コネクタ 
Ｙ軸のドライバおよびセンサを接続するコネクタです。 

 
⑥ＯＵＴＰＵＴ１ コネクタ 
汎用出力および専用出力のコネクタです。シーケンサなどと接続します。 

 
⑦ＯＵＴＰＵＴ２ コネクタ 
汎用出力のコネクタです。シーケンサなどと接続します。 

 
⑧Ｌ、Ｎ、ＦＧ 端子台 
電源を接続する端子で、ＬとＮ端子にはＡＣ電源を接続します。 
ＡＣ１００Ｖ／ＡＣ２００Ｖどちらでも接続できます。 
ＦＧはフレームグランドで、必ずアースをしてください。 

 
⑨ＭＯＮＩ 表示ランプ 
コントローラの動作状態やエラー状態を示すランプです。 
エラーが発生した場合は、エラーコードの表示をします。 

 
⑩Ｚ ＡＸＩＳ コネクタ 
Ｚ軸のドライバおよびびセンサを接続するコネクタです。 

 
⑪θ ＡＸＩＳ コネクタ 
θ軸のドライバおよびセンサを接続するコネクタです。 
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4-3 ローダ各部説明（オプション品） 

※ 突起物を除く                         単位[ｍｍ] 
 

図 4-4．ローダ外形とパネル図（ＭＭＣ－４００ＰＬ） 
 
 ローダには上図に示す操作部があります。 
 キーには斜線によって２種類の表示のものもあります。これは、状況に応じてどちらかの内容が
優先されます。 
 次ページに個々の機能について説明します。 
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ＬＣＤ 

表示部で２０文字×４行 
 
 
 
 
 

Ｆ１ Ｆ２ Ｆ３ Ｆ４ 
ファンクションキー 
現在のモードにおける多機能キー 
表示の４行目の機能 

／0～９  ／．  
数字キー 
数字指定値 

／±  

符号キー 
符号キーで押すと１回目は＋表示、 
カーソルを戻して再度押すと－表示 
表示：／± → ←  → ／± 

← はファンクションキー 

 ，  
区切りキー 
データの区切りに使用 

Ｇ  Ｌ/Ｉ 
Ｒ/Ｍ 

コマンドキー 
コマンド入力で使用するキー 

Ｘ＋／ Ｙ＋／ Ｚ＋／ θ＋／ 
Ｘ―／ Ｙ－／ Ｚ－／ θ－／ 

軸指定キー 
各モードで軸を指定するキー 

SHIFT 

シフトキー 
パネルのキーで２種類の機能を持っている / の使い分
けをするキーSHIFT を押すと表示部に押されたことを表

示（４行目の右端に＊）し / の上のキーの機能を使用 
 
 
 
 
 

ＥＳＣ 
エスケープキー 
現在のモードから前のモードの戻る時に使用するキー 

SLOW／ 
スローキー 
スキャン動作の高速／低速切替キー 

ＥＮＴ 
エントキー 
プログラムなどを格納するのに使用するキー 

ＳＴＯＰ 停止押しボタン 

表4-5．キーの機能 
 

ＭＭＣ－４００ Ｖｅｒ １．３０

ＸＹＺθ

Ｍｙｃｏｍ，ｉｎｃ．

ＳＴＡＲＴ

＊
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5. 機能 
 
 本機は、ローダを使用して動作モードを設定することが可能です。 
 動作モードとしてマニュアル（ＭＡＮＵ）・プレイ（ＰＬＡＹ）・プログラム（ＰＲＯＧ）・パラ
メータ（ＰＡＲＡ）の４モードがあります。 
 以下に、ローダを使用したときの各モードの機能系統図を示します。 
 

図5-1．機能系統図 

初期画面 システムおよびバージョン表示

ＰＲＯＧ Ａ ＰＰ

ＰＯ Ｓ Ｍ ＤＩ

ＭＯＶＥ ＭＤＭ

ＳＣＡＮ

ＩＮＤＸ

ＳＴＥＰ

ＴＥＡＣ

ＣＯＭＭ Ｕ Ｐ ＰＲＯＧ

ＰＡＲＡ ＥＸ Ｅ ＣＯＮ Ｄ

ＲＥ Ｔ ＣＯＮ Ｄ

Ｄ ＩＳＰＬＡ Ｙ

ＲＡＭＰ

ＭＯＴ ＯＲ

ＲＥ Ｔ ＳＥＱ

Ｃ ＬＯＳＥＤ

ＥＮ ＣＯＤＥＲ

ＣＯ ＭＭ

ＮＥ ＥＤ ＲＥ Ｔ

ＭＡ Ｘ ＳＰＤ

１ ＰＵＬＳＥ

Ｌ ＩＭＩＴ

Ｐ ＯＩＮＴ

ＢＡ ＣＫＬＡＳ Ｈ

ＭＥ ＭＯＲＹ

ＰＯＳ

ＰＡＲＡ

ＰＲＯＧ

ＰＯＳ

ＰＡＲＡ

ＤＯＷＮ

ＣＬＲ

ＰＬＡＹ ＡＰＰ ＣＯＮＴ

ＳＴＥＰ

ＥＸＴ

ＰＯＳ

ＭＡＮＵ ＯＲＧ ＯＲＧＳ

ＩＯＲＧ

ＩＲＥＴ

ＭＤＭＭＯＶＥ

ＳＣＡＮ

ＩＮＤＸ

ＳＴＥＰ

ＣＯＮＤ

ＭＯＮＩ Ｉ Ｎ

ＯＵＴ

ＳＥＮＳ

ＤＲＩＶ

プロ グラム モード プロ グラム

位置デ ータ

通 信 アップ ロード

移動

ダ ウンロ ード

プログラム入力

位置データ 数値入力

指定値送り 入力

スキャン送 り入力

インデック ス送り入力

１パルス送 り入力

ティーチング操作入力

プログラム

位置データ

パラメータ

プログラム

位置データ

パラメータ

プログラム単位削除

連続動作

ステップ動作

外部起動動作

位置データ連続移動

原点サーチ

仮想原点設定

仮想原点復帰

指令値送り

スキャン送り

インデックス送り

１パルス送り

動作条件設定

汎用／専用入力

汎用／専用出力

センサ入力

ドライバ制御入出力

自 動運転時の動作条件

原 点サーチ時の動作条件

実 行時のモニタ表示必要／

加 減速方式

モ ータ種類・センサ論理

原 点サーチシーケンス

ク ローズド制御

エ ンコーダ入力条件

Ｒ Ｓ－２３２Ｃ条件

自 動運転前に原点サーチ必要／

最 高速度レンジ

１ パルス移動量

ソ フトウェアリミット

小 数点設定

バ ックラッシ補正有効／無効

メ モリクリア

プレ イモー ド プロ グラム

位置 デー タ

マニュ アルモ ード 原 点復帰 動作

移動

条件

モ ニタ

パ ラメー タモー ド

不必要

不必要

ＣＡＭ カムデータ

ＣＡＭ カムデータ

カムパターン編集

Ｄ ＥＬ カムパターン削除

ＣＡＭ

カ ムデー タ

ＥＤＩＴ
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バージョンは、当社の都合により 
予告なく変更する場合があります。 

 
5-1 電源投入から各モード選択操作 
 

システム表示 
４軸の場合 
 
 
 
 
２軸の場合 
 
 
 
 
モード入力待ち表示 
 
 
 
 

電源を投入すると、本機のシステムメッセージを表示します。 
 
「Ｖｅｒ ａ．ｂｃ」は本機のバージョン番号を示しています。
（例 １．３０） 
 
 
 
 
 
 この表示でＦ１を押すとモード入力待ちの表示になります。 

４行目にファンクションキーに対応する機能表示がされていま
す。 
Ｆ１ ＰＲＯＧ             Ｆ２ ＰＬＡＹ 
   プログラムモード        プレイモード 
Ｆ３ ＭＡＮＵ             Ｆ４ ＰＡＲＡ 
   マニュアルモード        パラメータ 
 
ファンクションキーを押すと各モードの操作ができます。 
 

メモリ異常の表示 
 
 
 
 

メモリデータに異常があった場合 
システム表示中にメモリチェックを行います。 
この時メモリ内容が破壊されている場合にはこの表示になりま
す。 
 
ＥＳＣを押すとモード入力待ちになりますが、パラメータ操作で

メモリクリア実行やその他の設定に異常がないかを確認してく
ださい。 

 
 ファンクションキーによって各モード操作を行うことができます。 
 このモードの系統図は、図５－１．の機能系統図を参照してください。 
 また、位置の表示について、起動時はＸＹ軸の位置が表示されます。４軸の場合は、Ｇ を押す
ことで表示する軸を切替えることができます。 

MMC-400 の場合 
 
 
 
 

 
軸位置の表示について、起動時はＸＹ軸が表示されます。 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
この表示でＧ を押すと、Ｚθ軸の位置が表示されます。 

もう一度Ｇ を押すと、ＸＹ軸の位置が表示されます。 
 
（注意：表示する軸の切替えは、ＸＹ軸またはＺθ軸の位置表示
が行われている場合のみ可能です。） 

 
 

ＭＭＣ－４００ Ｖｅｒ ａ．ｂｃ

ＸＹＺθ

Ｍｙｃｏｍ，ｉｎｃ．

ＳＴＡＲＴ

ＭＭＣ－２００ Ｖ ｅｒ ａ．ｂｃ

Ｘ Ｙ

Ｍ ｙｃｏｍ，ｉｎｃ．

ＳＴＡＲＴ

ＭＯＤＥ ？

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＬＡＹ Ｍ ＡＮＵ ＰＡＲＡ

ＭＥＭＯＲＹ ＨＡＳ ＢＲＯＫＥＮ！！

ＴＯＵＣＨ ＥＳＣ Ｋ ＥＹ

ＭＯＤＥ ？

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＬＡＹ ＭＡＮＵ ＰＡＲＡ

ＭＯＤＥ ？

Ｚ＋０．０００

θ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＬＡＹ ＭＡＮＵ ＰＡＲＡ

ＭＯＤＥ ？

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＬＡＹ ＭＡＮＵ ＰＡＲＡ
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5-2 プログラムモード（ＰＲＯＧ） 
 プログラムもしくは位置データの編集およびホストコンピュータとの通信（アップ／ダウンロー
ド）やプログラムの削除を行います。 
 以下にプログラムモードの機能を示します。 
 

アプリケーションプログラム編集 
ＡＰＰ 

アプリケーションプログラムをローダを使用して作成・編集します。 

位置データ編集 
ＰＯＳ 

数値入力編集(MDI)・移動編集(MOVE)・ティーチング編集(TEAC)があります。 

通信 
ＣＯＭＭ ホストコンピュータとの通信で、プログラム・位置データ・パラメータデータ

をアップ／ダウンロードします。 

アプリケーションプログラム削除 
ＣＬＲ 

格納されているプログラムをプログラム番号単位で削除します。 

カムパターン編集 
ＣＡＭ 

カムデータをローダを使用して作成、編集します。 

 
5 -3 プレイモード（ＰＬＡＹ） 
  指定されたプログラム番号の実行や位置データに基づく動作を行います。 
 以下にプレイモードの機能を示します。 
 

アプリケーションプログラム実行 
ＡＰＰ ステップ動作（STEP）・連続動作（CONT）・外部起動（EXT）の各モードで動作

します。 

位置データ移動実行 
ＰＯＳ 

格納されている位置データに基づく動作を行います。 

オンライン実行 
ｵﾝﾗｲﾝ実行 格納されたプログラムの実行ではなく RS-232C の回線を使用して実 

行するもので電源投入時から受信可能となります。 

 
5 -4 マニュアルモード（ＭＡＮＵ） 
 手動操作のことでプログラムに依存しない動作を行うものです。 
 以下にマニュアルモードの機能を示します。 
 

復帰動作 
ＯＲＧ 

原点サーチ（機械原点）・仮想原点復帰・仮想原点設定を行います。 

移動 
ＭＯＶＥ 

指令値送り・スキャン送り・インデックス送り・１パルス送り動作を行います。 

条件設定 
ＣＯＮＤ 

各軸の自起動・最高速度および傾斜を設定します。 

モニタ 
ＭＯＮＩ 汎用／専用入力モニタ、汎用／専用出力操作、センサ／ドライバモニタおよび

操作を行います。 
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5 -5 パラメータモード（ＰＡＲＡ） 
 パラメータ操作を行います。パラメータとは本機を動作させるために必要な条 件やデータを設
定するモードです。 
 以下にパラメータモードの機能を示します。 
 

自動運転時の条件設定 
EXT COND プログラムコマンドＧ１１命令と同様の条件を設定しておき、Ｇ１１命令がな

くてもプレイモードでの移動実行時の条件をあらかじめ設定します。 

原点サーチ時の条件設定 
RET COND 

原点サーチ時の動作条件を設定します。 

実行時の実行内容表示／非表示 

DISPLAY 
ローダを接続してプレイモードで実行した場合、状態を表示するためローダを
接続しない時よりも実行時間が多く掛かってしまいます。このような時間的な
ズレを解消するための設定で非表示にしますとローダ未接続状態と同様の実
行時間になります。 

加減速傾斜Ｓ字（パターンを含む）／直線 
RAMP 

Ｓ字加減速の８種類もしくは直線加減速方式を選択します。 

モータ・ドライバ種類やセンサ論理などの設定 
MOTOR ステッピングモータ／サーボモータ／ＣＢＳドライバのインターフェースの

仕様や機械系に設置されるセンサの論理などを設定します。 

原点サーチ軸シーケンス設定 
RET SEQ 

原点サーチシーケンスや原点サーチ実行軸順を設定します。 

クローズド制御有効／無効、許容範囲 

CLOSED 本機は、エンコーダ入力回路が搭載されておりモータもしくはリニアスケール
などの信号入力によって移動結果を確認し補正もしくは異常通知を行うこと
が可能です。この機能の設定を行います。 

エンコーダ入力の逓倍率、方向設定、１パルス移動量 
ENCODER 

上記のクローズド制御に使用されるエンコーダ信号の仕様を設定します。 

ＲＳ－２３２Ｃパラメータ設定 
COMM 

上位通信用のＲＳ－２３２Ｃの条件を設定します。 

プログラム起動前に原点サーチが必要／不必要 
NEED RET プレイモードでプログラムを起動する前に原点サーチ動作が必要が否かを設

定します。 

最高速度設定 
MAX SPD 

最高速度レンジを設定します。 

１パルス移動量設定 
1 PULSE 

１パルスの移動量を設定します。 

ソフトリミット設定 
LIMIT 

各軸のソフトウェアリミットを設定します。 

座標表示の小数点位置 
POINT 

表示および設定の際の位置データの小数点位置を設定します。 

バックラッシ補正有効／無効 
BACK LASH バックラッシ補正を行うか否かを設定します。バックラッシ量は原点サーチ時

に自動的に計測します。 

メモリクリア 
MEMORY 

プログラムおよび位置データをクリアします。 
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5 -6 マルチタスク機能 
 
 本機は、マルチタスク制御で最大８本のプログラムを並行動作させることが可能です。マルチタ
スク機能を使用することで、各軸独立した制御や汎用レジスタによるプログラム間の情報交換など
ができます。 
 
 マルチタスク機能を使用する上で、各プログラム間のタイミングなどの注意点や制限事項を下表
に示します。 
 

   条   件        内    容 

汎用レジスタ操作命令
（Ｍ５２～５５）を実行
したとき 

汎用レジスタは各プログラム（タスク）共通で使用できますので、
プログラム間で情報交換が可能です。 
例えば、プログラム番号０で汎用レジスタを操作し、プログラム
番号１でその汎用レジスタを参照することができます。 

座標系命令（Ｇ９０、９
１）を実行したとき 

この命令は全プログラムに影響します。 
各プログラム（タスク）毎に違った設定をすることはできません。 

移動命令が重なったとき 移動中の軸に対して、別のプログラム（タスク）が移動命令を実
行しようとしたきは、プログラムエラーとなります。 

補間の並行動作は下表に示すような制限があります。 
（ＸＹ軸とＺθ軸の動作は独立なので、ＸＹ軸の動作のみを示し
ます。） 

    Task1 
    Ｘ軸 
Task2 
Ｙ軸 

G01 

G02,G03 
G06-2※1 

G06-3※1 
G38,G39※1 

G06-1 
G06-2※2 

G06-3※2 
G38,G39※2 

G01 ○ × ○ ○ 

G02,G03 
G06-2※1 

G06-3※1 
G38,G39※1 

× × ○ × 

G06-1 ○ ○ ○ ○ 

 

G06-2※2 

G06-3※2 
G38,G39※2 

○ × ○ ○ 

 

補間命令（Ｇ０１～０３、
Ｇ０６、Ｇ３８～３９）
が重なったとき 

 ○動作可能 ×動作不可 
※１＝内部クロック同期； ※２＝外部エンコーダ同期 
 

移動中の軸があるときに
現在位置送信命令（Ｍ８
０）を実行したとき 

移動中の軸は移動中の位置をリアルタイムで送信します。 

エラーが発生したとき 移動中エラーやプログラムエラーが発生した場合は、動作中のプ
ログラム（タスク）は全部停止します。移動中の軸があれば即時
停止します。 
リセット後はプログラムの最初から開始します。 

表5-1．マルチタスク制限事項 
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以下に簡単な例でマルチタスク機能を説明します。 

 
 
上記のプログラム番号０を起動するとＸ軸の動作をします。 
プログラム番号１では Ｒ００＝８０－Ｘ軸現在位置 を計算してＲ００がマイナスになるとＹ
軸動作が開始します。 
つまり、Ｘ軸が＋８０を通過するとＹ軸が動作を開始することになります。 
 

 
図5-2．マルチタスク例図 

 

M31,0         プログラム番号０番 
G92X0Y0       ＸＹ軸現在位置０ 
M32,01        プログラム番号１番起動 
G00X+100      Ｘ軸移動 
M30 

M31,1             プログラム番号１番 
M57,L00               ラベル L00 
M53,R00,X          R00にＸ軸の現在位置を入れる 
M55,R00,+80,R00       R00に80-Ｘ軸の現在位置を計算して入れる 
M56,R00,L00,L00,L01   R00が0以上の時はL00へ、0未満の時はL01へ 
M57,L01            ラベル L01 
G00Y+50               Ｙ軸移動 
M30 

M31,0 ・・・ M32,1 G00X+100 M30

M31,1 M57 M56･･ M57 G00Y+50 M30

Ｘ軸動作

Ｙ軸動作

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ ０番

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ１ 番

Ｘ軸８０の位置で
Ｙ軸動作開始



QT41-06006E 

- 6-1 - 

 

6. コマンド体系および動作の内容 
 
 以下に命令を機能別にした表を示します。 
 

種  類           命  令 内  容 

Ｇ００ ＰＴＰ位置決め 

Ｇ０１ 直線補間位置決め 

Ｇ０２／０３ 円弧補間位置決め 

Ｇ０５ パレタイジング動作 

Ｇ０６ 電子カム動作 

Ｇ１５ 複合台形駆動実行 

Ｇ２７ 原点サーチ 

Ｇ２８ 仮想原点復帰 

移動命令 

Ｍ９０ スキャン動作 

Ｇ１４ 複合台形駆動移動量設定 

Ｍ５０ 位置番号設定 移動量命令 

Ｍ５１ インデックス量設定 

Ｇ９０，９１ 座標系指定 
座標系命令 

Ｇ９２ 仮想原点設定 

Ｇ１１ 初期設定 

Ｇ１３ 複合台形駆動速度設定 

Ｍ７０ 最高速度変更 

Ｍ７２ 加減速パターン変更 

条件命令 

Ｍ７３ 周速制御設定、円弧分解能設定 

Ｇ３７ プログラムジャンプ 

Ｉ０～３１ 汎用入力ジャンプ 

Ｍ５６ 汎用レジスタ操作比較ジャンプ 

Ｍ５７ ラベル設定 

ジャンプ命令 

Ｍ６０ 同一プログラム内無条件ジャンプ 

Ｉ０～３１ 汎用入力命令 
汎用入出力命令 

Ｍ２０，２１ 汎用出力命令 

Ｇ０４ タイマ 

Ｇ３８／３９ パス動作開始／終了 

Ｍ００ プログラム一時停止 

Ｍ０４～０６ ドライバ制御 

Ｍ２２ レジスタクリア 

Ｍ３０ プログラム終了 

Ｍ３１ プログラム開始 

Ｍ４０／４１ 繰り返し開始／終了 

Ｍ３２ マルチタスク起動 

Ｍ５２～５５ 汎用レジスタ操作 

Ｍ８０ 現在位置送信 

Ｍ８１ レジスタ値送信 

補助命令 

Ｍ９８，Ｍ９９ サブプログラム 

表6-1．機能別コマンド表 
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以下の説明に使用している記号の定義を示します。 
 ・“ｄ”は座標指定の数字でパラメータ操作によって小数点以下の桁数設定が可能で、例えば小
数点以下３桁の場合は -999999.999～+999999.999の範囲となります。（小数点以下も含めた
有効桁数は９桁です。） 
 
 ・ONLINEのマークはオンライン実行で使用できることを示します。 
 
 ・［］内は、必要な時のみ入力する記号です。 
 
 ・｛｝内は、どれかを選択して入力する記号です。 
 
 ・通常の場合ＭＭＣ－４００（４軸仕様）で示します。 
 
・各コマンドは以下に示しますようなフォーマットで説明します。 
 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

命令コードおよび命令内容を示します。 
 
 

書式 

 

命令の書式を示します。 
 
（一度入力された命令の表示もこの書式になります。） 
 

機能 

 

命令の機能概要を説明します。 
 
 

解説 

 

命令の詳細な解説をします。 
 
 
 
 
 

 最終行に関連命令を記載します。 

例 

 

命令の使用例を示します。 
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6-1 Ｇ００－１（指定座標値移動） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ００         指定座標値位置決め（ＰＴＰ） 
 

書式 

 

 
Ｇ００［Ｘ±ｄ］［Ｙ±ｄ］［Ｚ±ｄ］［θ±ｄ］ 
 

機能 

 

 
直接座標指定値によるＰＴＰ位置決めを行います。 
 

解説 

 

 
直接座標値を指定して位置決めを行います。 
 
座標系が絶対座標（Ｇ９０命令）に設定されている場合は、±ｄ で指定した座
標に移動します。 
座標系が相対座標（Ｇ９１命令）に設定されている場合は、±ｄ の移動量の設
定となり＋符号の場合はフォワード方向にｄの移動を行い、－符号の場合にはリ
バース方向にｄの移動を行います。 
 
入力時に符号を省略した場合は＋符号と判断します。 
 
この命令の動作条件は、パラメータ操作の自動運転時の動作条件（EXE COND）
かプログラム中に実行されたＧ１１命令およびＭ７０命令の条件によって動作
します。ただし、加減速方式がＳ字で自起動速度を最高速度より高く設定した場
合は、最高速度＝自起動速度に変更されます。 
 
移動させたい軸のみを指定します。 
 

 関連する命令＜G11 G90 G91 M70＞ 

例 

 

 
・ 
G92X0Y0              ① 現在位置を(0,0)にします 
G90                     座標系を絶対座標にします 
G00X+30.000Y+15.000  ② 座標(30.0,15.0)に移動します 
G91           座標系を相対座標にします 
G00X-15.000Y+25.000  ③ 座標(15.0,40.0)に移動します 
・ 
                   ←(30.0-15.0,15.0+25.0) 
                         ②の位置から③の設定分 
                            相対値を演算した位置に 
                           移動します 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｘ軸

5 10 15 20 25 30 35 40 45

5

10

15

20

25

30

35

40

45

Ｙ軸

①

②

③
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6-2 Ｇ００－２（インデックス移動） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ００         インデックス位置決め（ＰＴＰ） 
 

書式 

 

 
Ｇ００ [Ｘ{±}] [Ｙ{±}]  [Ｚ{±}]  [θ{±}] 
 

機能 

 

 
インデックス移動量によるＰＴＰ位置決めを行います。 
 

解説 

 

 
インデックス量を参照した位置決めを行います。 
インデックス量とは、あらかじめ各軸に対して設定する相対的移動量のこ   
とでＭ５１命令で設定されます。 
＋符号の時はフォワード方向にインデックス量の移動をします。 
－符号の時はリバース方向にインデックス量の移動をします。 
この命令は絶対／相対座標の設定には関係なく相対値として動作します。 
 
移動させたい軸のみを指定します。 
 
動作条件は6-1節と同様ですので参照してください。 
 

 関連する命令＜G11 M51 M70＞ 

例 

 

 
・ 
G92X0Y0              ① 現在位置を(0,0)にします 
M51,30.000,15.000,,     インデックス量をＸＹ各々30.0 と 15.0 にします 
G00X+Y+              ② 座標(30.0,15.0)に移動します 
M51,15.000,25.000,,   インデックス量をＸＹ各々15.0 と 25.0 にします 
G00X-Y+              ③ 座標(15.0,40.0)に移動します 
・ 
                   ←(30.0-15.0,15.0+25.0) 
                         
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｘ軸

5 10 15 20 25 30 35 40 45

5

10

15

20

25

30

35

40

45

Ｙ軸

①

②

③
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6-3 Ｇ００－３（位置データ単独指定移動） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ００         位置データ単独指定位置決め（ＰＴＰ） 
 

書式 

 

 
Ｇ００，ｎ［Ｘ］［Ｙ］［Ｚ］［θ］ 
                          ｎ：位置データ番号（０～３９９９） 
 

機能 

 

 
位置データ参照によるＰＴＰ位置決めを行います。 
 

解説 

 

 
位置データの座標値を参照した位置決めを行います。 
本機には位置データを４０００ポイント格納することができます。この格納され
た位置データを参照して位置決めを行います。 
 
ｎで指定した位置番号の位置データの座標に移動します。 
ｎの設定範囲は、０～３９９９までです。    
ｎの後には動作させたい軸を指定します。４軸動作の場合にはｎの後に「ＸＹＺ
θ」と入力します。軸の指定がない場合は、位置データが設定されていても、そ
の軸は動作しません。 
 
動作条件は6-1節と同様ですので参照してください。 
 

 関連する命令＜G11 M70＞ 

例 

 

 
位置データが次のように設定されているとします 
      位置データ番号     座標値 
         0000           (30.0, 5.0) 
                 0100           (45.0,25.0) 
              0500           (25.0,40.0) 

1999 ( 5.0,15.0) 
・ 
G92X0Y0              ① 現在位置を(0,0)にします 
G00,0XY              ② 位置データ(30.0, 5.0)に移動します 
G00,1999XY           ③ 位置データ( 5.0,15.0)に移動します 
G00,500XY            ④ 位置データ(25.0,40.0)に移動します 
G00,100X             ⑤ 位置データ(45.0,40.0)に移動します(Ｘのみ) 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｘ軸

5 10 15 20 25 30 35 40 45

5

10

15

20

25

30

35

40

45

Ｙ軸

④

③

②

①

⑤
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6-4 Ｇ００－４（位置データ連続指定移動） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ００         位置データ連続指定位置決め（ＰＴＰ） 
 

書式 

 

 
Ｇ００，{±}［Ｘ］［Ｙ］［Ｚ］［θ］ 
 

機能 

 

 
位置データ連続参照によるＰＴＰ位置決めを行います。 
 

解説 

 

 
位置データの座標値を連続参照した位置決めを行います。 
6-3 節と同様に位置データを参照しますが、位置データ番号を自動的にインクリ
メントもしくはデクリメントして連続して参照を行えます。 
 
この命令を実行する前に位置データを参照する基準になる位置データ番号をＭ
５０命令によって設定する必要があります。   
 
一般的にはＭ４０命令や条件ジャンプとあわせて、この命令を引用するとプログ
ラム行数を削減できて効率的です。 
 
動作条件は6-1節と同様ですので参照してください。 
 

 関連する命令＜G11 M50 M56 M70＞ 

例 

 

 
位置データが次のように設定されているとします 
      位置データ番号             座標値 
        0000→0005     (15.0, 5.0)→( 5.0,15.0)→(35.0,10.0) 
                                (45.0,25.0)→(20.0,30.0)→( 5.0,45.0) 
・ 
M52,R0,6                Ｒ０レジスタに６を設定します（繰返し回数） 
G92X0Y0              ① 現在位置を(0,0)にします 
M50,0                   位置データ番号を 0000 に設定します 
M57,L0           ②～⑦ 位置データ 0000 から 0005 まで順に移動します 
G00,+XY                 Ｒ０が０になれば繰り返しを終了します 
M55,R0,R0,1 
M56,R0,L1,L0,L0 
M57,L1 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｘ軸

5 10 15 20 25 30 35 40 45

5

10

15

20

25

30

35

40

45

Ｙ軸

①

②

③

④

⑤⑥

⑦
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6-5 Ｇ００－５（汎用レジスタ移動） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ００         汎用レジスタ位置決め（ＰＴＰ） 
 

書式 

 

 
Ｇ００［ＸＲｍ］［ＹＲｍ］［ＺＲｍ］［θＲｍ］ 
                           ｍ：汎用レジスタ番号（０～６３） 
 

機能 

 

 
汎用レジスタ参照によるＰＴＰ位置決めを行います。 
 

解説 

 

 
汎用レジスタを参照した位置決めを行います。 
本機には汎用レジスタが６４本あり、そのレジスタに格納されているデータを参
照して位置決めを行います。 
 
汎用レジスタを使用し間接的に座標値をしている点を除けば、動作条件などは
6-1 節と同様ですので参照してください。 
 

 関連する命令＜G11 G90 G91 M52～55 M70＞ 

例 

 

 
汎用レジスタに次のようなデータが格納されているとします 
       汎用レジスタ   格納データ 
        R00               +30.0 
                R01               +15.0 
             R30               -15.0 
             R31               +25.0 
・ 
G92X0Y0              ① 現在位置を(0,0)にします 
G90                    座標系を絶対座標にします 
G00XR00YR01          ② 座標(30.0,15.0)に移動します 
G91                    座標系を相対座標にします 
G00XR30YR31          ③ 座標(15.0,40.0)に移動します 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｘ軸

5 10 15 20 25 30 35 40 45

5

10

15
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35

40

45

Ｙ軸

①

②

③
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6-6 Ｇ０１－１（指定座標値移動） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ０１         指定座標値位置決め（直線補間） 
 

書式 

 

 
Ｇ０１［Ｘ±ｄ］［Ｙ±ｄ］［Ｚ±ｄ］［θ±ｄ］ 
 

機能 

 

 
直接座標指定値による直線補間位置決めを行います。 
 

解説 

 

 
直接座標値を指定して位置決めを行います。 
 
座標系が絶対座標（Ｇ９０命令）に設定されている場合は、±ｄ で指定した座
標に移動します。 
座標系が相対座標（Ｇ９１命令）に設定されている場合は、±ｄ の移動量の設
定となり＋符号の場合はフォワード方向にｄの移動を行い、－符号の場合にはリ
バース方向にｄの移動を行います。 
 
入力時に符号を省略した場合は＋符号と判断します。 
 
この命令の動作条件は、パラメータ操作の自動運転時の動作条件（EXE COND）
かプログラム中に実行されたＧ１１命令の条件命令で一番移動距離が長い軸の
動作条件が反映されます。 
 
移動させたい軸のみを指定します。 
 

 関連する命令＜G11 G38 G39 G90 G91 M70＞ 

例 

 

 
・ 
G92X0Y0              ① 現在位置を(0,0)にします 
G90                     座標系を絶対座標にします 
G01X+30.000Y+15.000  ② 座標(30.0,15.0)に移動します 
G91           座標系を相対座標にします 
G01X-15.000Y+25.000  ③ 座標(15.0,40.0)に移動します 
・ 
                      ←(30.0-15.0,15.0+25.0) 
                            ②の位置から③の設定分 
                               相対値を演算した位置に 
                               移動します 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｘ軸

5 10 15 20 25 30 35 40 45

5

10

15

20

25
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35

40

45

Ｙ軸

①

②

③
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6-7 Ｇ０１－２（インデックス移動） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ０１         インデックス位置決め（直線補間） 
 

書式 

 

 
Ｇ０１ [Ｘ{±}] [Ｙ{±}]  [Ｚ{±}]  [θ{±}] 
 

機能 

 

 
インデックス移動量による直線補間位置決めを行います。 
 

解説 

 

 
インデックス量を参照した位置決めを行います。 
 
インデックス量とは、あらかじめ各軸に対して設定する相対的移動量のことで、
Ｍ５１命令で設定されます。 
 
＋符号の時はフォワード方向にインデックス量の移動をします。 
－符号の時はリバース方向にインデックス量の移動をします。 
この命令は絶対／相対座標の設定には関係なく相対値として動作します。 
 
移動させたい軸のみを指定します。 
 
動作条件は 6-6 節と同様ですので参照してください。 
 

 関連する命令＜G11 G38 G39 M51 M70＞ 

例 

 

 
・ 
G92X0Y0              ① 現在位置を(0,0)にします 
M51,30.000,15.000,,     インデックス量をＸＹ各々30.0 と 15.0 にします 
G01X+Y+              ② 座標(30.0,15.0)に移動します 
M51,15.000,25.000,,   インデックス量をＸＹ各々15.0 と 25.0 にします 
G01X-Y+              ③ 座標(15.0,40.0)に移動します 
・ 
                      ←(30.0-15.0,15.0+25.0) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｘ軸

5 10 15 20 25 30 35 40 45
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6-8 Ｇ０１－３（位置データ単独指定移動） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ０１         位置データ単独指定位置決め（直線補間） 
 

書式 

 

 
Ｇ０１，ｎ［Ｘ］［Ｙ］［Ｚ］［θ］ 
                          ｎ：位置データ番号（０～３９９９） 

機能 

 

 
位置データ参照による直線補間位置決めを行います。 
 

解説 

 

 
位置データの座標値を参照した位置決めを行います。 
本機には位置データを４０００ポイント格納することができます。この格納され
た位置データを参照して位置決めを行います。 
 
ｎで指定した位置番号の位置データの座標に移動します。 
ｎの設定範囲は、０～３９９９までです。 
ｎの後には動作させたい軸を指定します。４軸動作の場合にはｎの後に「ＸＹＺ
θ」と入力します。軸の指定がない場合は、位置データが設定されていても、そ
の軸は動作しません。 
 
動作条件は6-6節と同様ですので参照してください。 
 

 関連する命令＜G11 G38 G39 M70＞ 

例 

 

 
位置データが次のように設定されているとします 
      位置データ番号     座標値 
         0000           (30.0, 5.0) 
                 0100           (45.0,25.0) 
              0500           (25.0,40.0) 

1999           ( 5.0,15.0) 
・ 
G92X0Y0              ① 現在位置を(0,0)にします 
G01,0XY              ② 位置データ(30.0, 5.0)に移動します 
G01,1999XY           ③ 位置データ( 5.0,15.0)に移動します 
G01,500XY            ④ 位置データ(25.0,40.0)に移動します 
G01,100X             ⑤ 位置データ(45.0,40.0)に移動します(Ｘのみ) 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｘ軸
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6-9 Ｇ０１－４（位置データ連続指定移動） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ００         位置データ連続指定位置決め（ＰＴＰ） 
 

書式 

 

 
Ｇ０１，{±}［Ｘ］［Ｙ］［Ｚ］［θ］ 
 

機能 

 

 
位置データ連続参照による直線補間位置決めを行います。 
 

解説 

 

 
位置データの座標値を連続参照した位置決めを行います。 
6-8 節と同様に位置データを参照しますが、位置データ番号を自動的にインクリ
メントもしくはデクリメントして連続して参照を行えます。 
 
この命令を実行する前に位置データを参照する基準になる位置データ番号をＭ
５０命令によって設定する必要があります。 
 
一般的にはＭ５６命令の条件ジャンプとあわせて、この命令を引用するとプログ
ラム行数を削減できて効率的です。 
 
動作条件は6-6節と同様ですので参照してください。 
 

 関連する命令＜G11 G38 G39 M50 M56 M70＞ 

例 

 

 
位置データが次のように設定されているとします 
      位置データ番号             座標値    
        0000→0005     (15.0, 5.0)→( 5.0,15.0)→(35.0,10.0) 
                                (45.0,25.0)→(20.0,30.0)→( 5.0,45.0) 
・ 
M52,R0,6                Ｒ０レジスタに６を設定します（繰返し回数） 
G92X0Y0              ① 現在位置を(0,0)にします 
M50,0                   位置データ番号を 0000 に設定します 
M57,L0           ②～⑦ 位置データ 0000 から 0005 まで順に移動します 
G01,+XY                 Ｒ０が０になれば繰り返しを終了します 
M55,R0,R0,1 
M56,R0,L1,L0,L0 
M57,L1 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｘ軸

5 10 15 20 25 30 35 40 45
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6-10 Ｇ０１－５（汎用レジスタ移動） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ０１         汎用レジスタ位置決め（直線補間） 
 

書式 

 

 
Ｇ０１［ＸＲｍ］［ＹＲｍ］［ＺＲｍ］［θＲｍ］ 
                           ｍ：汎用レジスタ番号（０～６３） 
 

機能 

 

 
汎用レジスタ参照による直線補間位置決めを行います。 
 

解説 

 

 
汎用レジスタを参照した位置決めを行います。 
本機には汎用レジスタが６４本あり、そのレジスタに格納されているデータを参
照して位置決めを行います。   
 
汎用レジスタを使用し間接的に座標値をしている点を除けば、動作条件などは
6-6 節と同様ですので参照してください。 
 

 関連する命令＜G11 G38 G39 G90 G91 M52～55 M70＞ 

例 

 

 
汎用レジスタに次のようなデータが格納されているとします 
       汎用レジスタ   格納データ 
        R00               +30.0 
                R01               +15.0 
             R30               -15.0 
             R31               +25.0 
・ 
G92X0Y0              ① 現在位置を(0,0)にします 
G90                    座標系を絶対座標にします 
G01XR00YR01          ② 座標(30.0,15.0)に移動します 
G91                    座標系を相対座標にします 
G01XR30YR31          ③ 座標(15.0,40.0)に移動します 
・ 
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6-11 Ｇ０２／Ｇ０３－１（円弧補間移動） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ０２         ＣＷ方向円弧補間位置決め 
Ｇ０３                ＣＣＷ方向円弧補間位置決め 
 

書式 

 

 
Ｇ０２Ｘ±ｄＹ±ｄ［Ｚ±ｄ］，±ｒ 
Ｇ０３Ｘ±ｄＹ±ｄ［Ｚ±ｄ］，±ｒ 
 

機能 

 

 
ＸＹ軸のＣＷまたはＣＣＷ方向の円弧補間位置決めとＺ軸の直線補間 
 

解説 

 

 
ＸＹテーブルにおいてＧ０２命令はＣＷ方向、Ｇ０３命令はＣＣＷ方向の円弧補
間位置決めを行います。 
ＸＹ軸と同時にＺ軸を直線補間で動作させることができます。 
 
座標系が絶対座標（Ｇ９０命令）に設定されている場合は、±ｄ で指定した座
標が最終の位置決めになります。 
座標系が相対座標（Ｇ９１命令）に設定されている場合は、±ｄ は移動量の設
定となり最終的には現在位置から±ｄの位置に位置決めします。 
 
±ｒは円弧の半径でパルス換算はＸ軸の１パルス移動量で換算されます。 
ｒの符号が＋のときは１８０度未満の円弧で－符号のときは１８０度以上の円
弧補間になります。 
速度はＸ軸の設定で動作します。 
円弧の分解能設定については 6-50 節のＭ７３命令を参照してください。 
 

 関連する命令＜G11 G38 G39 G90 G91 M70 M73＞ 

例 

 

 
ＣＷ方向の円弧補間とＣＣＷの円弧補間を行います 
・ 
G92X+15Y+20          現在位置を(15,20)にします 
G90                  座標系を絶対座標にします 
G02X+35Y+20,-15      半径 15 で 180 度以上の図中①の円弧補間を行います 
G03X+15Y+20,+15      半径 15 で 180 度以下の図中④の円弧補間を行います 
・ 
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6-12 Ｇ０２／Ｇ０３－２（全円補間移動） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ０２         ＣＷ方向全円補間位置決め 
Ｇ０３         ＣＣＷ方向全円補間位置決め 
 

書式 

 

 
Ｇ０２，Ｘ±ｄＹ±ｄ［Ｚ±ｄ］［θ±ｄ］ 
Ｇ０３，Ｘ±ｄＹ±ｄ［Ｚ±ｄ］［θ±ｄ］ 
 

機能 

 

 
ＸＹ軸のＣＷまたはＣＣＷ方向の全円補間位置決めとＺθ軸の直線補間 
 

解説 

 

 
ＸＹテーブルにおいてＧ０２命令はＣＷ方向、Ｇ０３はＣＣＷ方向の全円補間位
置決めを行います。 
ＸＹ軸と同時にＺ、θ軸を直線補間で動作させることができます。 
ＸＹ軸の±ｄは円の中心を示し、Ｚθ軸の±ｄは位置決め点を示します。 
    
座標系が絶対座標（Ｇ９０命令）に設定されている場合は、±ｄ で指定した座
標が目的の座標になります。 
座標系が相対座標（Ｇ９１命令）に設定されている場合は、±ｄ は現在位置か
らの距離の指定になります。 
 
速度はＸ軸の設定で動作します。 
円の分解能設定については 6-50 節のＭ７３命令を参照してください。 
 

 関連する命令＜G11 G38 G39 G90 G91 M70 M73＞ 

例 

 

 
絶対座標でＣＷ方向に全円補間し、相対座標に切り替えてＣＣＷ方向に全円弧補
間を行います。 
・ 
G92X+15Y+20          現在位置を(15,20)にします 
G90                  座標系を絶対座標にします 
G02,X+25Y+30         中心点(25,30)の全円補間を行います 
G91                  座標系を相対座標にします 
G03,X+10Y+10         中心点(25,30)の全円補間を行います 
・ 
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6-13 Ｇ０４（タイマ） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ０４         タイマ 
 

書式 

 

 
      ｔ         ｔ：タイマ指定値（０～９９９９９） 
Ｇ０４，    
       Ｒｍ               ｍ：レジスタ番号（０～６３） 
 

機能 

 

 
タイマ機能です。 
 

解説 

 

 
待機時間設定命令で、（指定値）×１msec 時間待機します。 
 
（指定値）は、直接数値（ｔ）か汎用レジスタ（Ｒｍ）で指定します。 
 
タイマ誤差は 17-1 節のコマンド実行時間を参照してください。 
 

 関連する命令＜M52＞ 

例 

 

 
汎用レジスタの値が次のようになっているとします 
      Ｒ００    １５０ 
      Ｒ０７   １０００ 
 
・ 
G04,2000                2000×1msec→2.000sec 待機します 
G04,R0                   150×1msec→0.150sec 待機します 
G04,R7           1000×1msec→1.000sec 待機します 
G04,0                      0×1msec→0.000sec 待機します 
・                                    待機しないのと同じです 
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6-14 Ｇ０５（パレタイジング動作） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ０５         パレタイジング動作 
 

書式 

 

 
Ｇ０５，ｍ，Ｈ，Ｘｎ，Ｙｎ，［Ｂｐ］，［Ｍｐ］，［ｒ］ 
   m：動作モード(0～2)       H：マトリックス原点座標の位置番号(0～3999) 
   Xn：Ｘ軸移動回数(1～9999)                Yn：Ｙ軸移動回数(1～9999) 
   Bp：定点でのサブプログラム番号(16～99) 
   Mp：マトリックス上でのサブプログラム番号(16～99) 
   r ：汎用レジスタ番号(0～63) 

機能 

 

 
パレタイジング動作を行います。 
 

解説 

 

 
Ｘ軸とＹ軸のインデックス量の設定による、パレタイジング動作を行います。 
動作モードは、ｍによって指定します。３種類の動作モードをサポートしていま
す。 
定点およびマトリックス上の各点でサブルーチンを呼び出すことができますの
で各停止位置で加工や搬送対象物の着脱などの動作を行えます。またこのサブル
ーチンによりパレタイジング動作を途中で中止させることもできます。（ｒで指
定したレジスタが０以外の値を取ると中止します。従いましてこの命令を実行す
る時ｒで指定したレジスタは０にリセットされますので注意してください。） 
ＸｎもしくはＹｎの指定を１としますと、１を指定した軸は動作せず他の軸のみ
のパレタイジング動作（１軸のみ）を行います。 
詳細な動作については 7-3 節のパレタイジング動作を参照ください。 
 

 関連する命令＜M51 M52～56＞ 

例 

 

 
動作モード０のパレタイジング動作をします。 
・ 
M51,5.0,10.0,,     ＸＹ軸のインデックス量を 5.0,10.0 にします 
G05,0,100,5,3,50,51,0   詳細については 7-3 節を参照ください 
・           Ａ点ではプロクラム番号５０の動作をします 
            他の位置はプログラム番号５１の動作をします 
位置決めの順は以下の通り 
Ａ→Ｂ→Ａ→Ｃ→Ａ→Ｄ→Ａ→Ｅ→Ａ→Ｆ→Ａ→Ｇ→Ａ→Ｈ→Ａ→Ｉ→ 
Ａ→Ｊ→Ａ→Ｋ→Ａ→Ｌ→Ａ→Ｍ→Ａ→Ｎ→Ａ→Ｏ→Ａ→Ｐ→Ａ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ａ

Ｂ Ｃ Ｄ Ｅ Ｆ

Ｇ Ｈ Ｉ Ｊ Ｋ

Ｌ Ｍ Ｎ Ｏ Ｐ

定点

マトリックス

Ｙ軸

Ｘ軸
原点座標

位置データ番号１００ インデックス量

インデックス量

（起動時の現在位置）

５．０１
０
．
０
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6-15 Ｇ０６－１（電子カム動作） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ０６         電子カム動作 
 

書式 

 

 
Ｇ０６［Ｘ±ｄ］［Ｙ±ｄ］［Ｚ±ｄ］［θ±ｄ］，ｎ 
 

機能 

 

 
電子カム動作を行います。 
 

解説 

 

 
電子カム動作はエンコーダ信号に同期したパルスを出力します。 
ｎはエンコーダのパルス数を示します（ｎは１～６５５３５）。 
 
座標系が絶対座標（Ｇ９０命令）に設定されている場合は、±ｄ で指定した座
標に移動します。 
座標系が相対座標（Ｇ９１命令）に設定されている場合は、±ｄ の移動量の設
定となり＋符号の場合はフォワード方向にｄの移動を行い、－符号の場合にはリ
バース方向にｄの移動を行います。 
エンコーダ入力のｎパルスに対して各軸がどの位置に位置決めするかを設定し
ます。 
この命令を実行するときは、パラメータのエンコーダ設定は参照せず、主軸のパ
ルスとしてエンコーダ回転方向に関係なく４逓倍します。 
出力クロックのパルス幅は最小で８μＳとなります。 
 
この命令はクローズド制御の設定では実行しないでください。 
クローズド制御と併用した場合、正常な位置決めができなくなります。 
 

 関連する命令＜G38 G39 G90 G91＞ 

例 

 

 
Ｘ軸とＹ軸を電子カム動作します。 
・ 
G92X0Y0                 現在位置を（0,0）にします 
G90                    絶対座標に設定します 
G06X2Y4,16              エンコーダ信号 16 パルスに対して 
・                     Ｘ軸が 2 パルス、Ｙ軸が4 パルス出力します 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｘ軸パルス

Ｙ軸パルス

４逓倍した信号

エンコーダＡ相

エンコーダＢ相

エンコーダを
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16

Ｇ０６実行
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6-16 Ｇ０６－２（電子カム動作 カムパターン使用） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ０６      電子カム動作 カムパターン使用 
 

書式 

 

 
Ｇ０６，Ｎ［Ｘ］［Ｙ］［Ｚ］［θ］，Ｅ 
 

機能 

 

 
電子カム動作を行います。 
 

解説  

作成したカムパターンを利用して、内部クロックまたは外部エンコーダに同期したパルスを
出力します。 
 
Ｎはカムパターンの番号（Ｎは０～６３）、Ｅは同期方法（Ｅは０～１）を示します。 
この命令を実行する場合、内部クロック（または外部エンコーダ）周波数÷主軸パルス数増
加分が 3kHz 以下となるようにしてください。 
 
Ｅ＝０の場合は内部クロックに同期します。このときの動作条件は、最も移動量の多い軸の
動作条件が反映されます。 
Ｅ＝１の場合は外部エンコーダに同期して実行します。この命令を実行するときは、パラメ
ータのエンコーダ設定は参照せず、主軸のパルスとしてエンコーダ回転方向に関係なく４逓
倍します。出力クロックのパルス幅は最小で８μＳとなります。 
 
この命令はクローズド制御の設定では実行しないでください。クローズド制御と併用した場
合、正常な位置決めができなくなります。 
 
 関連する命令＜G38 G39 G90 G91＞ 

例 

 

 
                  以下の状態になっているとします: 
                                左図のようなカムパターンを０番に保存 
                   Ｘ軸の１パルス移動量は 0.010mm/Pulse 
                   出力モードは２クロック 
 
                                    G92X0Y0  現在位置を（0,0）にします 
                                    G90      絶対座標に設定します 
                                    G06,0X,1 エンコーダ信号パルスに対し 
                       てカムパターン０番を動かす 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

エンコーダ信号

位置（mm）

24

0.04

1680

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

Ｘ軸ＣＣＷ

Ｘ軸ＣＷ

エンコーダを

エンコーダＢ相

エンコーダＡ相

４逓倍した信号

Ｇ０６実行
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6-17 Ｇ０６－３（電子カム動作 カムパターン使用 繰り返し） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ０６    電子カム動作 カムパターン使用 繰り返し 
 

書式 

 

 
                      ＋ 
Ｇ０６，Ｎ［Ｘ］［Ｙ］［Ｚ］［θ］，Ｅ，Ｉｎ 
                      － 
 

機能 

 

 
カムパターンを利用した電子カム動作を繰り返して行います。 
 

解説  

作成したカムパターンを利用して、内部クロックまたは外部エンコーダに同期したパルスを
出力します。この動作は、指定した汎用入力端子の状態が条件を満たしている間、繰り返し
て行われます。 
 
Ｎはカムパターンの番号（Ｎは０～６３）、Ｅは同期方法（Ｅは０～１）、Ｉｎは汎用入力端
子（ｎは０～３１）を示します。Ｉｎの後の±が実行を継続させる条件となる入力端子の状
態を示し、オンの場合は＋、オフの場合は－を指定します。 
 
この命令で使用するカムパターンのプロット数は 2 つ以上とし、この命令を実行する前には
入力端子を指定した状態にしてください。また、内部クロック（または外部エンコーダ）周
波数÷主軸パルス数増加分が 2kHz 以下となるようにしてください。 
 
Ｅ＝０の場合は内部クロックに同期します。内部クロックは最も移動量の多い軸の最高速度
で出力されます。 
Ｅ＝１の場合は外部エンコーダに同期して実行します。パラメータのエンコーダ設定は参照
せず、主軸のパルスとしてエンコーダ回転方向に関係なく４逓倍します。出力クロックのパ
ルス幅は最小で８μＳとなります。 
 
この命令はクローズド制御と併用した場合、正常な位置決めができなくなります。また、こ
の命令はパス動作に加えることはできません。 
動作を終了させる場合は、最後のプロット（下図のＭ番目）を実行するまでに入力端子の状
態を切り替えてください。なお、動作を継続させたときに、次の動作でソフトリミットを超
えることになる場合は、最後のプロットを実行した後停止し、エラーが発生しますのでご注
意ください。 
 

汎用入力端子

電子カム動作

MM-1MM-1

OFFON

繰り返します

入力信号確認タイミング

プロット番号 …21…21

  

汎用入力端子 OFFON

入力信号確認タイミング

電子カム動作

MM-1プロット番号

カム動作を終了します

…21

 
 
 関連する命令＜G90 G91＞ 

例 

・ 
I20+                 汎用入力端子２０がオンするまで待機します 
G06,1X,0,I20+        汎用入力端子２０がオンの間、内部クロックに同期して 
・                   カムパターン１の動作を繰り返します。 
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6-18 Ｇ１１（初期設定） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ１１         初期設定 
 

書式 

 

       
                                 ａ１：傾斜設定データ 
Ｇ１１      ａ１，ａ２，ａ３     ａ２：自起動速度データ 
                                     ａ３：最高速度データ 
       

機能 

 

 
各軸の動作条件の初期データを設定します。 
 

解説 

 

 
各軸を動作させるために必要な動作条件を設定します。ただしこの命令を 
実行しない場合には、パラメータ操作の自動運転時の動作条件（EXE COND）で動
作します。 
 
設定は１軸づつの設定です。    
ａ１はパーセント設定で、0.1%刻みで設定できます。 
ａ２とａ３は１パルスの移動量で換算した速度設定となります。 
 
ａ１：表 4-4.の速度モードの 100%の設定からのパーセント設定（0.1～100.0） 
ａ２：自起動速度で単位は mm/sec です。 
ａ３：最高速度で単位は mm/sec です。 
  Ｕ：１パルス移動量(mm/pulse) 
  Ｓ：速度(mm/sec)    
  Ｒ：パルスレート(Hz) 
    Ｒ＝Ｓ÷Ｕ (Hz)           
    Ｓ＝Ｕ×Ｒ (mm/sec) 
 
 

 関連する命令＜M70＞ 

例 

 

 
Ｘ軸の条件が以下の状態になっているとします 
小数点設定（POINT）     ３桁 
１パルス移動量（1 PULSE）   ０．０１０mm/pulse 
最高速度レンジ（MAX SPD）   ＮＯＲＭＡＬ 
    → １００％の傾斜   １２．５KHz/msec 
・ 
G11X50.0,5.0,200.0        Ｘ軸の動作条件を設定します 
・ 
a1:50.0 → (12.5KHz/msec)×50%=6250Hz/msec 
    6250Hz → 6250Hz×0.01mm/pulse=62.5mm/sec 
    つまり 1msec 中に 62.5mm/sec の速度差がでる傾斜で駆動します 
a2:  5.0 →   5.0mm÷0.01mm/pulse=500Hz 
a3:200.0 → 200.0mm÷0.01mm/pulse=20KHz 
    a2,a3 の設定で実際に本機からドライバへのクロック周波数は 
    各々500Hz,20KHzです。 
 

 

ａ１

a2

mm/sec

a3

mm/sec

( Hz/msec )×(%)

時間

速度

Ｘ 
Ｙ 
Ｚ 
θ 



QT41-06006E 

- 6-21 - 

 
6-19 Ｇ１３（複合台形駆動速度設定） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ１３         複合台形駆動速度設定 
 

書式 

 

       
                                     spd1：１回目の最高速度 
Ｇ１３     ｓｐｄ１，ｓｐｄ２，ｓｐｄ３   spd2：２回目の最高速度 
                                         spd3：３回目の最高速度 
       

機能 

 

 
複合台形駆動のための３段階の速度変更のデータを設定します。 
 

解説 

 

 
複合台形駆動をするための速度の設定を行います。 
設定は１軸づつのの設定です。 
 
この命令は単独で使用するのではなく、Ｇ１４命令とＧ１５命令を併用してはじ
めて複合台形駆動が可能となります。 
 
各設定のｓｐｄ１～３はＧ１１命令のａ２，ａ３と同じ設定方法で、単位は
mm/sec です。 
傾斜や自起動速度はＧ１１命令 
やパラメータ操作の自動運転時 
の動作条件（EXE COND）の設定 
値で動作します。 
 
Ｇ１４命令の移動量は、Ｇ１３ 
命令で設定した速度に必ず達す 
るように設定してください。 
 

 関連する命令＜G11 G14 G15＞ 

例 

 

 
Ｘ軸の複合台形駆動を実行します 
・ 
G13X20.0,40.0,10.0      Ｘ軸の複合台形駆動速度条件を設定します 
G14X15.0,20.0,5.0       Ｘ軸の複合台形駆動移動量を設定します 
G15X+          Ｘ軸の複合台形駆動を実行します 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

時間

速度
ｓｐｄ２

ｓｐｄ１

自起動 ｓｐｄ３

速度

時間

速度
40.0mm/sec

20.0mm/sec

自起動 10.0mm/sec
速度

Ｘ 
Ｙ 
Ｚ 
θ 
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6-20 Ｇ１４（複合台形駆動移動量設定） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ１４         複合台形駆動移動量設定 
 

書式 

 

       
                                      ind1：１回目の移動量 
Ｇ１４     ｉｎｄ１，ｉｎｄ２，ｉｎｄ３    ind2：２回目の移動量 
                                          ind3：３回目の移動量 
       

機能 

 

 
複合台形駆動のための３段階の移動量のデータを設定します。 
 

解説 

 

 
複合台形駆動をするための移動量の設定を行います。 
設定は１軸づつのの設定です。 
 
この命令は単独で使用するのではなく、Ｇ１３命令とＧ１５命令を併用してはじ
めて複合台形駆動が可能となります。 
 
各設定のｉｎｄ１～３は、インデックス量設定命令Ｍ５１と同じ方法で、単位は
mm です。 
右図のように速度が変化するま 
での移動距離を設定します。 
 
Ｇ１４命令の移動量は、Ｇ１３ 
命令で設定した速度に必ず達す 
るように設定してください。 
 
 

 関連する命令＜G11 G13 G15＞ 

例 

 

 
Ｘ軸の複合台形駆動を実行します 
・ 
G13X20.0,40.0,10.0      Ｘ軸の複合台形駆動速度条件を設定します 
G14X15.0,20.0,5.0       Ｘ軸の複合台形駆動移動量を設定します 
G15X+          Ｘ軸の複合台形駆動を実行します 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

時間

速度
40. 0mm /se c

20 .0m m/s ec

自起動 10 .0m m/s ec
速度

時間

速度

2 0.0mm

1 5.0mm 5.0m m

Ｘ 
Ｙ 
Ｚ 
θ 
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6-21 Ｇ１５（複合台形駆動実行） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ１５         複合台形駆動実行 
 

書式 

 

 
Ｇ１５ [Ｘ{±}] [Ｙ{±}]  [Ｚ{±}]  [θ{±}] 
 

機能 

 

 
複合台形駆動を実行します。 
 

解説 

 

 
複合台形駆動を実行します。 
 
各軸同時に動作を行うことが可能です。各軸の後にある±符号によって駆動の方
向を指定します。＋符号の場合にはフォワード方向、－符号の場合にはリバース
方向に移動します。 
 
この命令を実行する前に、あらかじめＧ１３命令とＧ１４命令によって複合台形
駆動に必要な速度と移動量を設定しておく必要があります。 
 
Ｇ１４命令の移動量は、Ｇ１３命令で設定した速度に必ず達するように設定して
ください。 
 
傾斜や自起動速度はＧ１１命令やパラメータ操作の自動運転時の動作条件（EXE 
COND）の設定値で動作します。 
 

 関連する命令＜G11 G13 G14＞ 

例 

 

 
ＸＹＺ軸の複合台形駆動を実行します 
・ 
G13X20.0,40.0,10.0      Ｘ軸の複合台形駆動速度を設定します 
G14X15.0,20.0,5.0       Ｘ軸の複合台形駆動移動量を設定します 
G13Y40.0,10.0,35.0      Ｙ軸の複合台形駆動速度を設定します 
G14Y30.0,30.0,50.0      Ｙ軸の複合台形駆動移動量を設定します 
G13Z10.0,10.0,35.0      Ｚ軸の複合台形駆動速度を設定します 
G14Z10.0,10.0,75.0      Ｚ軸の複合台形駆動移動量を設定します 
G15X+Y-Z+        ＸＹＺ３軸同時に複合台形駆動を実行します 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

時間

速度

20. 0mm

15. 0mm 5.0mm

Ｘ軸の場合

20.0mm/sec

40.0mm/sec

10.0mm/sec
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6-22 Ｇ２７（原点サーチ） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ２７ 
 

書式 

 

 
Ｇ２７［Ｘ］［Ｙ］［Ｚ］［θ］ 
 

機能 

 

 
各軸の原点サーチ動作を行います。 
 

解説 

 

 
機械系センサによる原点サーチ動作を行います。加減速を伴って駆動します。 
速度・加減速条件は、パラメータ操作の原点復帰時の条件設定で駆動します。 
復帰位置はリファレンス座標の原点位置（０，０）となります。 
 
動作完了時には、仮想原点位置もリフレッシュされ原点サーチ完了位置が仮想原
点位置となりますので注意してください。 
 
本機は電源投入時には、現在位置がリファレンス座標および仮想原点座標ともに
（０，０）の位置ですので、センサによる原点位置があるシステムでは必ず電源
投入後、原点サーチ動作を行ってください。 
 
原点サーチシーケンスにおいてサーチ軸の順序がある場合には、先にサーチする
軸のみを命令してください。指定された軸すべて同時に原点サーチを開始しま
す。 
 
原点サーチ動作の詳細は7-1節の原点サーチシーケンスを参照してください。 
 

 関連する命令＜G28 G92＞ 

例 

 

 
Ｘ軸の複合台形駆動を実行します 
・ 
G27XYZθ           ＸＹＺθ４軸の同時原点サーチ動作を行います 
G27XY          ＸＹ２軸の同時原点サーチ動作を行います   
G92X-10.0Y-20.0     ＸＹ軸の原点サーチ位置を(-10.0,-20.0)にします 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
図は原点サーチ動作後、Ｇ９２命令を行った時の概念図です。 
 

 

リファレンス原点

仮想原点

（機械系センサ

Ｇ９２実行前

（０，０）

Ｇ９２実行

リファレンス原点
仮想原点

（０，０）

による）

Ｇ９２実行後
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6-23 Ｇ２８（仮想原点復帰） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ２８ 
 

書式 

 

 
Ｇ２８［Ｘ］［Ｙ］［Ｚ］［θ］ 
 

機能 

 

 
指定軸を仮想原点位置に復帰動作します。 
 

解説 

 

 
仮想原点設定命令Ｇ９２により設定された仮想原点位置に復帰動作を行います。 
 
傾斜や自起動速度はＧ１１命令やパラメータ操作の自動運転時の動作条件の設
定値で動作します。 
 
仮想原点復帰シーケンスにおいて復帰軸の順序がある場合には先に復帰する軸
のみを命令してください。指定された軸すべて同時に仮想原点復帰を開始しま
す。 
 

 関連する命令＜G11 G27 G92＞ 

例 

 

 
Ｘ軸の複合台形駆動を実行します 
・ 
G27XY               ①  ＸＹ軸原点サーチ動作を行います 
G92X-15.0Y-10.0      現在位置を(-15.0,-10.0)にします 
G00X5.0Y30.0        ② ( 5.0,30.0)に移動します 
G00X45.0Y20.0       ③ (45.0,20.0)に移動します    
G28XY               ④ 仮想原点位置(0.0,0.0)に復帰します 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

①

④

②

③

(0.0,0.0)

(-15.0,-10.0)

(5.0,30.0)

(45.0,20.0)
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6-24 Ｇ３７（プログラムジャンプ） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ３７ 
 

書式 

 

 
Ｇ３７，ｎ            ｎ：プログラム番号（０～９９） 
 

機能 

 

 
別のプログラム番号へジャンプします。 
 

解説 

 

 
現在実行中のプログラム番号から別のプログラム番号の先頭へジャンプします。 
本機は、１００種類のプログラム番号を管理することが可能です。その内０～１
５まではメインプログラム群として認識します。その他の１６～９９までのプロ
グラムはサブプログラム群として認識します。 
このメインプログラム間のジャンプまたはサブプログラム間のジャンプが可能
です。メインプログラムとサブプログラム間のジャンプはできません。 
 
オンラインでこの命令を受けた場合は、内部に格納されているプログラムを実行
し、プログラムが終了した時点から、再び受信した命令を実行していきます。 
 
この命令は、プログラム番号間のジャンプ命令ですが、コール命令を使用したい
場合はＭ９８命令を使用してください。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 関連する命令＜M98＞ 

例 

 

 
Ｘ軸の複合台形駆動を実行します 
・ 
000 M31,00            プログラム００の開始 
001 I00,002,003      汎用入力端子００がオンなら行番号 002 へ 
                                オフなら行番号 003 へ 
002 G37,01           プログラム０１へジャンプ 
003 G37,15           プログラム１５へジャンプ 
004 M30              プログラム００の終了 
・ 
           このプログラムは汎用入力００が 
                オンのときはプログラム番号１にジャンプし、 
                 オフのときはプログラム番号１５にジャンプします。 

 

プログラム番号ｎ

Ｍ９８命令

Ｍ９９命令

Ｇ３７命令

プログラム番号ｎ

プログラム番号ｎ

サブプログラムコール

プログラム間ジャンプ
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6-25 Ｇ３８／Ｇ３９（パス動作指定の開始／終了） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ３８       パス動作指定の開始 
Ｇ３９              パス動作指定の終了 

書式 

 

 
Ｇ３８ 
Ｇ３９ 

機能 

 

 
パス動作で利用する動作を指定と実行を行います。 

解説  

パス動作は、複数の直線補間と円弧補間命令を停止させずに連続で動作させる機能です。 
 
Ｇ３８でパス動作指定を開始し、Ｇ３９でパス動作指定を終了します。Ｇ３９命令の実行で
連続動作の出力を開始します。Ｇ３８とＧ３９命令の間に囲まれたＧ０１、Ｇ０２、Ｇ０３、
Ｇ０６命令を連続で動作させます。動作速度はＸ軸の設定によります。 
パス動作できる軸はＸＹ軸のみとなります。Ｚθ軸が指定されていても動作しません。 
 
Ｇ３８とＧ３９命令の間には他の動作命令は入れないでください。 
また、パス動作は内部クロックだけではなく、外部エンコーダ同期も可能です（外部カム動
作命令のみ）。内部クロック同期と外部エンコーダ同期を混合して利用することはできませ
ん。外部エンコーダ同期の場合は、エンコーダ入力により、連続でカムパターンを動作しま
す。 
 
 関連する命令＜G01 G02 G03 G06＞ 

例 

 

 
・内部クロック同期（円弧補間と直線補間と全円補間を連続で動作します） 
G92X+15Y+20           現在位置を設定します 
G90                   絶対座標に設定します 
G38                   パス動作の指定を開始します 
G02X+35Y+40,+30       円弧補間（図中①） 
G01X+40Y+20           直線補間（図中②）      ３つの動作を停止せず 
G02,X+30Y+20          全円補間（図中③）     連続で動きます。 
G39                   パス動作の指定を終了、連続動作を開始します 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
・外部エンコーダ同期 
G38                     パス動作の指定を開始します 
G06X0.02Y0.04,8         外部カム動作       ２つの動作を停止せず 
G06,0XY,1               外部カムパターン動作   連続で働きます。 
G39                     パス動作の指定を終了、連続動作を開始します 

 

Ｘ軸

5 10 15 20 25 30 35 40 45

5

10

15

20

25

30

35

40

45

Ｙ軸

①

②

開始位置

全円補間③

円弧補間

直線補間
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6-26 Ｇ９０／Ｇ９１（座標系指定） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ９０       絶対座標系指定 
Ｇ９１              相対座標系指定 
 

書式 

 

 
Ｇ９０ 
Ｇ９１ 
 

機能 

 

 
位置決めの座標系を絶対座標（Ｇ９０）／相対座標（Ｇ９１）にします。 
 

解説 

 

 
Ｇ９０命令は、移動管理の座標系を絶対座標にします。 
Ｇ９１命令は、移動管理の座標系を相対座標にします。 
 
この命令が有効になる命令は、Ｇ００命令とＧ０１命令の指定座標値移動命令お
よびＧ０２、Ｇ０３、Ｇ０６命令のみです。 
その他の移動命令は命令自身で絶対／相対座標系がどちらかに固定されていま
す。 
 
絶対座標系とは、移動命令で指定したデータが目標の座標値であることを示しま
す。 
相対座標系とは、現在位置からの移動量のデータであることを示します。 
 
プログラム起動時には、絶対座標系になっていますので注意してください。 
 

 関連する命令＜G00 G01 G02 G03 G06＞ 

例 

 

 
Ｘ軸の複合台形駆動を実行します 
・ 
G92X0Y0              ① 現在位置を(0,0)にします 
G90                     座標系を絶対座標にします 
G00X+30.000Y+15.000  ② 座標(30.0,15.0)に移動します 
G91           座標系を相対座標にします 
G00X-15.000Y+25.000  ③ 座標(15.0,40.0)に移動します 
・ 
                    ←(30.0-15.0,15.0+25.0) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｘ軸

5 10 15 20 25 30 35 40 45

5

10

15

20

25

30

35

40

45

Ｙ軸

①

②

③
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6-27 Ｇ９２（仮想原点設定） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｇ９２         仮想原点設定 
 

書式 

 

 
Ｇ９２［Ｘ±ｄ］［Ｙ±ｄ］［Ｚ±ｄ］［θ±ｄ］ 
 

機能 

 

 
仮想原点位置の設定を行います。 
 

解説 

 

 
現在位置を仮想原点位置からの指定された座標とします。 
つまり設定位置座標データを現在位置とします。 
 
電源投入直後から原点サーチ動作完了までは、電源投入位置が仮想原点位置とな
っています。 
原点サーチ動作完了からこの命令が実行されるまでは、原点サーチ完了位置が仮
想原点位置となっています。 
 

 関連する命令＜G27 G28＞ 

例 

 

 
・ 
G27XY               ①  ＸＹ軸原点サーチ動作を行います 
G92X-15.0Y-10.0      現在位置を(-15.0,-10.0)にします 
G00X5.0Y30.0        ② ( 5.0,30.0)に移動します 
G00X45.0Y20.0       ③ (45.0,20.0)に移動します    
G28XY               ④ 仮想原点位置(0.0,0.0)に復帰します 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

①

④

②

③

(0.0,0.0)

(-15.0,-10.0)

(5.0,30.0)

(45.0,20.0)
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6-28 Ｍ００（プログラム一時停止） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ００         プログラム一時停止 
 

書式 

 

 
Ｍ００ 
 

機能 

 

 
プログラムを一時停止させます。 
 

解説 

 

 
この命令が実行されると、プログラムは次の行には移行せず以下の条件が成立す
るまで一時停止します。 

   ①ＥＮＴキーを押します。 

   ②外部起動信号を入力します。 
①もしくは②の条件が成立したら次の行へ進みます。 
 

ＥＳＣキーを押しますと、プログラム実行をキャンセルしてプログラム実行前

の入力待ち状態に戻ります。 
また、外部からリセット信号を入力しても実行をキャンセルできます。 
 
マルチタスクで他のプログラムが実行されているときは、他のプログラムも一時
停止します。動作中の軸があれば減速停止しますが、動作再開で残りの動作を行
います。ただし補間動作の再開はＰＴＰ動作になります。 
 

 関連する命令＜＞ 

例 

 

 
・ 
010 G00X10.0Y20.0      移動命令を実行します 
011 M00         プログラムを一時停止します 
                    再開がかかるまで待機します 
012 G00X5.0Y-20.0    移動命令を実行します 
・ 
 
 
 
 
 
 
 

 

０１０ ０１１ ０１２

ＥＮＴ キーを押す

停止
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6-29 Ｍ０４～Ｍ０６（ドライバ制御） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ０４～Ｍ０６     ドライバ制御 
 

書式 

 

 
   Ｍ０４   
   Ｍ０５  ［Ｘ］［Ｙ］［Ｚ］［θ］ 
  Ｍ０６   
 

機能 

 

 
ドライバへの制御出力信号を操作します。 
 

解説 

 

 
モータドライバに対してカウンタリセットおよびモータフリー（サーボオフ）出
力信号のオン／オフ操作を行います。 
 
Ｍ０４命令は、ＸＹＺθ軸のコネクタのＣＲ端子に 50msec の幅でオン信号を出
力します。      
Ｍ０５命令は、ＸＹＺθ軸のコネクタのＣＯ端子をモータ種類の設定が、ステッ
ピングモータの場合はオン、サーボモータの場合はオフします。 
Ｍ０６命令はＭ０５命令のオン／オフが逆になります。 
 
複数軸の設定が可能です。 
 

 関連する命令＜＞ 

例 

 

 
・ 
M04XYZ                  ＸＹＺ軸のＣＲ端子を 50msec 間オンします 
M05X                 Ｘ軸のＣＯ端子をオン（オフ）します 
M06X                   Ｘ軸のＣＯ端子をオフ（オン）します 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｍ０４ Ｍ０５ Ｍ０６命令

50msecＣＲ端子

ＣＯ端子

ｽﾃｯﾋﾟﾝｸﾞﾓｰﾀの場合

ｻｰﾎﾞﾓｰﾀの場合

ON

ON

OFF
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6-30 Ｉ００～Ｉ３１－１（汎用入力条件ジャンプ） 
 

命令 

 

 
Ｉ０～Ｉ３１      汎用入力条件ジャンプ 
 

書式 

 

 
     ｊ１，ｊ２    ｎ    ：入力端子番号（０～３１） 
Ｉｎ，                   ｊ１，ｊ２：ｼﾞｬﾝﾌﾟ先行番号（０～３９９９） 
        Ｌm1，Ｌm2    ｍ１，ｍ２：ラベル番号（０～９９） 
 

機能 

 

 
汎用入力の条件によりプログラムを分岐します。 
 

解説 

 

 
汎用入力端子でコモン・端子間が導通状態（オン）か非導通（オフ）かの条件に
よって次の実行行番号を指定する命令です。 
行番号の指定は、行番号を直接入力する方法とラベルによる方法があります。  
ｊ１、２は行番号を直接設定します。Ｌm1、Ｌm2 はラベルを設定します。 
行番号ｊ１、２の前に±の符号を付けた場合は、現在の行番号からの相対値とし
て行番号を設定します。 
 
入力端子ｎがオンのとき ｊ１（Ｌm1）の行番号へジャンプします。 
入力端子ｎがオフのとき ｊ２（Ｌm2）の行番号へジャンプします。 
 
ラベルは、Ｍ５７命令によって設定できます。 
 

 関連する命令＜M57＞ 

例 

 

 
・ 
010 G00X10.0Y10.0      移動命令です 
・ 
020 I02,21,10       入力端子 02 がオンなら 21 番地へオフなら 10 番地へ 
021 I03,L00,L99       入力端子 03 がオンなら L00 へオフなら L99 へ 
・ 
<L00> 030 M57,L00           30 番地をラベル L00 にします 
・ 
<L99> 040 M57,L99      40 番地をラベル L99 にします 
   041 G00X-10.0Y-10.0    移動命令です 
   042 I04,-1,+1          入力端子 04 がオンなら 42-1=41 番地へ 
   043 M30                         オフなら 42+1=43番地へ 
 
020 番地の命令はジャンプ先を直接設定し、021 番地の場合はラベル番号で指定
しています。 
021 番地ではオンなら 030 番地へジャンプし次の 031 番地、オフなら 040 番地へ
ジャンプし次の 041 番地を実行します。     
042 番地では行番号を相対値として設定していますので、現在番地４２からオン
なら－１、オフなら＋１した行番号にジャンプします。 
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6-31 Ｉ００～Ｉ３１－２（汎用入力条件待機） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｉ０～Ｉ３１      汎用入力条件待機 
 

書式 

 

 
    ＋  
Ｉｎ                  ｎ ：入力端子番号（０～３１） 
    － 
 

機能 

 

 
指定した汎用入力端子の条件が成立するまで待機します。 
 

解説 

 

 
汎用入力端子でコモン・端子間が導通状態（オン）か非導通（オフ）かの条件に
よってプログラムを待機させる命令です。 
 
Ｉｎ＋指定の場合、入力端子ｎがオン → 次の行へ 
               オフ → 待機 
 
Ｉｎ－指定の場合、入力端子ｎがオン → 待機 
               オフ → 次の行へ  
 
条件が成立するまで指定入力端子を監視し続けます。 
 

 関連する命令＜＞ 

例 

 

 
汎用入力３１を使用してプログラムを待機させます 
 
・ 
I31+               入力端子３１がオンするまで待機します 
G00X+200           Ｘ軸が移動します 
I31-               入力端子３１がオフするまで待機します 
G00Y+200           Ｙ軸が移動します 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

I 31+命令

汎用入力３１
ONOFF

G00Ｘ I31- G00Ｙ

OFF

Ｘ軸動作

Ｙ軸動作
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6-32 Ｍ２０／Ｍ２１（汎用出力） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ２０／Ｍ２１     汎用出力 
 

書式 

 

 
     ＋  
Ｍ２０                  出力端子番号（０～３１） 
     － 
Ｍ２１ 
 

機能 

 

 
指定汎用出力端子をオン／オフさせます。 
 

解説 

 

 
汎用出力端子でコモン・端子間が導通状態（オン）か非導通（オフ）に操作しま
す。 
 
Ｍ２０命令 
   ＋指定の場合、出力端子ｎをオンします。 
   －指定の場合、出力端子ｎをオフします。 
 
Ｍ２１命令 すべての汎用出力端子をオフします。 
 

 関連する命令＜＞ 

例 

 

 
汎用出力０５端子をオンしてＸ軸を動作させ、動作終了後１秒間汎用出力１０端
子をオンし、全ての汎用出力をオフします 
 
・ 
M20,05+                 出力端子０５をオン 
G00X+100                Ｘ軸移動 
M20,10+                 出力端子１０をオン 
G04,1000                １秒間待機 
M20,10-                 出力端子１０をオフ 
M21                   すべての出力端子をオフ 
・ 
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6-33 Ｍ２２（汎用レジスタクリア） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ２２         汎用レジスタクリア 
 

書式 

 

 
Ｍ２２ 
 

機能 

 

 
汎用レジスタ全部を０にクリアします。 
 

解説 

 

 
本機には、プログラムで使える汎用レジスタＲ００～６３があります。 
この汎用レジスタの値を全部０にクリアする命令です。 
 
電源投入時は汎用レジスタは全て０にクリアされています。 
 
プログラムで汎用レジスタを操作した場合、プログラムを終了してもその値は保
持されています。 
プログラム開始時にクリアしたい場合は、この命令を実行してください。 
 

 関連する命令＜M52 M53 M54 M55 M56＞ 

例 

 

 
汎用入力３１を使用してプログラムを待機させます 
 
・ 
M22                    レジスタを全部０にクリアします 
M51,100,,,             Ｘ軸インデックス量を１００に設定します 
M57,L00                ラベル L00 
G00X+                 Ｘ軸移動 
M54,R0,R0,1            Ｒ０＝Ｒ０＋１ を演算します 
M55,R1,R0,100          Ｒ１＝Ｒ０－１００ を演算します 
M56,R1,L01,L01,L00     Ｒ１が０以上なら L01 へ、マイナスなら L00 へ 
M57,L01                ラベル L01 
・ 
 
            この例ではＸ軸の移動を１００回繰り返します。 
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6-34 Ｍ３０／Ｍ３１／Ｍ９９（プログラム終了／開始） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ３０／Ｍ３１／Ｍ９９     プログラム終了／開始 
 

書式 

 

 
Ｍ３０            メインプログラム終了 
Ｍ３１，ｎ    プログラム開始  ｎ：プログラム番号（０～９９） 
Ｍ９９      サブプログラム終了 
 

機能 

 

 
プログラムの終了／開始を示します。 
 

解説 

 

 
Ｍ３０とＭ９９はプログラムの終了を示します。 
Ｍ３１はプログラムの開始でｎはプログラム番号を示します。 
 
１つのプログラムは、プログラム開始命令（Ｍ３１）に始まって、最後はＭ３０
命令またはＭ９９命令で終わらなければなりません。 
 
プログラム番号が０～１５はメインプログラムとしてＭ３０で終了しなければ
なりません。 
プログラム番号が１６～９９はサブプログラムとしてＭ９９で終了しなければ
なりません。 
 
Ｍ９９のオンライン実行はできません。 
 

 関連する命令＜＞ 

例 

 

 
プログラム番号１２の場合 
000 M31,12             メインプログラム１２の開始 
・ 
・ 
089 M30                メインプログラム１２の終了 
 
           この例の場合 089 番地で終了し、９０ステップの  
           命令が格納されたことになります 
 
 
プログラム番号５０の場合  
000 M31,50             サブプログラム５０の開始 
・ 
・ 
020 M99                サブプログラム５０の終了 
 
           この例の場合 020 番地で終了し、２１ステップの 
           命令が格納されたことになります 
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6-35 Ｍ３２（マルチタスク起動） 
 

命令 

 

 
Ｍ３２         マルチタスク起動 
 

書式 

 

 
Ｍ３２，ｎ１［，ｎ２，ｎ３，ｎ４，ｎ５，ｎ６，ｎ７］ 
                 ｎ１～ｎ７：プログラム番号（０～９９） 
 

機能 

 

 
マルチタスクの起動を行います。 
 

解説 

 

 
本機は、マルチタスクで最大８本のプログラムを並行動作させることができま
す。 
 
この命令は、並行動作するプログラムの番号を指定して起動をかけます。 
この命令実行後、指定した番号のプログラムが並行して実行されます。 
 
並行して動作するプログラム数が８本を越えた場合は、プログラムエラーとなり
ます。 
 

 関連する命令＜＞ 

例 

 

 
000 M31,0             プログラム番号０開始 
001 G92X+0.0Y+0.0        ＸＹ軸現在位置を０にします 
002 G90                  座標系を絶対値に設定します 
003  M21                  汎用出力を全てオフにします 
004  M22                  汎用レジスタを全て０にクリアします 
005  M32,01,02,03         プログラム番号１、２、３を起動します 
006  M20,00+              汎用出力０をオンします 
007  M30                  プログラム０終了 
 
          この例では 001～004 で座標、出力、レジスタの初期化を 
                    行い 005 でマルチタスクの起動をしています。 
                    006 では、実際はプログラム番号０、１、２、３番の４本 
                    のプログラムが動作していることになります。 
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6-36 Ｍ４０／Ｍ４１（繰り返し設定） 
 

命令 

 

 
Ｍ４０／Ｍ４１     繰り返し設定 
 

書式 

 

     ｔ              ｔ：繰り返し回数（１～９９９９） 
Ｍ４０       
     Ｒｍ             ｍ：レジスタ番号（０～６３） 
Ｍ４１ 

機能 

 

 
Ｍ４０からＭ４１までの間の命令を指定回数繰り返します。 
 

解説 

 

 
Ｍ４０からＭ４１命令までの間の命令を指定回数繰り返します。 
 
指定回数の設定方法は直接数値（ｔ）かレジスタ（Ｒｍ）で指定します。 
レジスタの場合、そのレジスタの値はｔの設定範囲内でなければなりません。 
 
この命令のネスティングは１０です。つまりＭ４０とＭ４１の間に同じように入
れ子の数が１０以下に限定されています。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 関連する命令＜M52～56＞ 

例 

 

 
・ 
M51,10.0,20.0,30.0,40.0 各軸のｲﾝｯﾃﾞｯｸｽ量を 10.0,20.0,30.0,40.0 にします 
M52,R2,100            Ｒ２レジスタに１００を代入 
M40,R2          １００（Ｒ２）回繰り返し［ネスト１］ 
M40,5          ５回繰り返し［ネスト２］ 
G00X+Y+Z+θ+       ＸＹＺθ軸ｲﾝﾃﾞｯｸｽ量ﾌｫﾜｰﾄﾞ移動 
M41           ネスト２繰り返し終了 
M41           ネスト１繰り返し終了 
・ 
 
    この例ではＧ００命令を５×１００（Ｒ２）→５００回繰り返し実行 
    することになります。 
 

 

Ｍ４０，１０

Ｍ４０，１１

Ｍ４０，１８

Ｍ４０，１９

Ｍ４１

Ｍ４１

Ｍ４１

Ｍ４１

ネスト
１ ０
ネスト
９
ネス ト
８
ネスト
７
ネスト
６
ネスト
５
ネスト
４
ネス ト
３
ネ スト
２
ネスト
１
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6-37 Ｍ５０（位置番号設定） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ５０         位置番号設定 
 

書式 

 

 
     ｎ             ｎ：位置データ番号（０～３９９９） 
Ｍ５０       
     Ｒｍ            ｍ：レジスタ番号（０～６３） 
 

機能 

 

 
位置データ番号の基点を設定します。 
 

解説 

 

 
本機はプログラムの他に位置データを４０００ポイント記憶することができま
す。 
 
この位置データの番号の基点を設定する命令で、位置データ連続指定移動命令で
引用されます。 
基点の設定方法は直接位置データ番号数値（ｎ）か、汎用レジスタ（Ｒｍ）で指
定します。レジスタの場合、そのレジスタの値はｎの設定範囲内でなければなり
ません。 
 

 関連する命令＜G00 G01 M52～M55＞ 

例 

 

 
位置データが次のように設定されているとします 
      位置データ番号             座標値 
        0000～0005     (15.0, 5.0)→( 5.0,15.0)→(35.0,10.0) 
                                (45.0,25.0)→(20.0,30.0)→( 5.0,45.0) 
000 M31,0 
001 G92X0Y0              ① 現在位置を(0,0)にします 
002 M50,0                   位置データ番号を 0000 に設定します 
003  M52,R0,6                Ｒ０に６を代入します（繰返し回数６回） 
004  G00,+XY          ②～⑦ 位置データ 0000 から 0005 まで順に移動します 
005  M55,R0,R0,1             Ｒ０＝Ｒ０－１ 
006  M56,R0,007,004,004      Ｒ０が０になれば終了します。 
007  M30 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｘ軸

5 10 15 20 25 30 35 40 45

5

10

15

20

25

30

35

40

45

Ｙ軸

①

②

③

④

⑤⑥

⑦
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6-38 Ｍ５１（インデックス量設定） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ５１         インデックス量設定 
 

書式 

 

 
Ｍ５１，［ｉｎｄ１］，［ｉｎｄ２］，［ｉｎｄ３］，［ｉｎｄ４］ 
 

機能 

 

 
インデックス移動命令で使用する各軸のインデックス量を設定します。 
 

解説 

 

 
インデックス移動命令Ｇ００もしくはＧ０１で使用される各軸のインデックス
量を設定します。 
 
ｉｎｄ１～４は各々ＸＹＺθ軸の相対的移動量で符号は付きません。 
ＭＭＣ－２００の場合は２軸ですのでＸＹ軸の設定のみとなりｉｎｄ３の前の
「，」から必要ありません。 
また、以前の設定値を保留したい時や設定しないときは［ｉｎｄ］を省略して「，」
のみにしてください。 
 
またこのインデックス設定はＧ０５命令のパレタイジング動作でも参照されま
す。 
 

 関連する命令＜G00 G01 G05＞ 

例 

 

 
・ 
M51,15.0,10.0,,         インデックス量をＸＹ各々15.0 と 10.0 にします 
M51,10.0,,,             Ｘ軸のみインデックス量を 10.0 に変更します 
M51,,15.0,              Ｙ軸のみインデックス量を 15.0 に変更します 
G92X0Y0              ① 現在位置を(0,0)にします 
M51,30.000,15.000,,     インデックス量をＸＹ各々30.0 と 15.0 にします 
G00X+Y+              ② 座標(30.0,15.0)に移動します 
M51,15.000,25.000,,   インデックス量をＸＹ各々15.0 と 25.0 にします 
G00X-Y+              ③ 座標(15.0,40.0)に移動します 
・ 
                    ←(30.0-15.0,15.0+25.0) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｘ軸

5 10 15 20 25 30 35 40 45

5
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15

20
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Ｙ軸
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②

③
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6-39 Ｍ５２（汎用レジスタ操作数値代入） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ５２         汎用レジスタ操作・数値代入 
 

書式 

 

 
Ｍ５２，Ｒｍ，±ｄ          ｍ：レジスタ番号（０～６３） 
 

機能 

 

 
汎用レジスタに直接数値を代入します。 
 

解説 

 

 
汎用レジスタに直接数値を代入します。 
設定値ｄの設定範囲は－９９９９９９９９９～＋９９９９９９９９９です。 
 
（注） 
Ｍ５３～５６で各軸の座標との演算や比較がありますが、このレジスタの管理は
座標値のように小数点を含めた形で管理しているのではなく、整数値として管理
します。 
従いまして座標値との処理をする場合、小数点を省いた数値でかつ小数点以下の
数値を含めて処理してください。 
例として、 
   小数点以下３桁の設定の場合 
   １０．０㎜の数値をレジスタ管理するとしたら 
   １０．０㎜÷０．００１㎜＝１００００ 
   としてレジスタには１００００の数値を代入してください。 
以下のレジスタ操作命令も同様の考えでお願いします。 
 

 関連する命令＜G04 M50 M53～M56＞ 

例 

 

 
・ 
M52,R01,10000          汎用レジスタＲ０１に１００００を代入します 
M52,R17,9999           汎用レジスタＲ１７に９９９９を代入します 
・ 
 
          この例の場合で小数点３桁の座標値としての処理では、 
             Ｒ０１＝１０．０００㎜ 
             Ｒ１７＝ ９．９９９㎜ 
          となります 
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6-40 Ｍ５３－１（汎用レジスタ操作・座標代入） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ５３         汎用レジスタ操作・座標代入 
 

書式 

 

 
          
          
Ｍ５３，Ｒｍ，             ｍ：レジスタ番号（０～６３）             
          
          
 

機能 

 

 
汎用レジスタに指定軸の座標値を代入します。 
 

解説 

 

 
汎用レジスタに指定軸の座標値を代入します。 
 
レジスタの数値管理方法は、6-38 節のＭ５２命令を参照してください。 
 

 関連する命令＜G04 M50 M52 M54 M55 M56＞ 

例 

 

 
各軸の現在の座標値が以下のデータとします 
         各軸の小数点以下３桁の設定になっているとします 
       Ｘ軸：＋１０．０００㎜ 
     Ｙ軸：－ ９．９８０㎜ 
     Ｚ軸：＋ ０．０００㎜ 
     θ軸：－１２．３４５㎜ 
 
・ 
M53,R1,X                汎用レジスタＲ１に+10000 を代入します 
M53,R2,Y                汎用レジスタＲ２に- 9980 を代入します 
M53,R3,Z                汎用レジスタＲ３に+   0 を代入します 
M53,R4,θ               汎用レジスタＲ４に-12345 を代入します 
・ 
 

 

Ｘ 
Ｙ 
Ｚ 
θ 
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6-41 Ｍ５３－２（汎用レジスタ操作・位置データ代入） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ５３         汎用レジスタ操作・位置データ代入 
 

書式 

 

 
Ｍ５３，Ｒｍ，ｎ［ＸＹＺθ］     ｍ：レジスタ番号（０～６３） 
                                    ｎ：位置データ番号（０～３９９９） 
 

機能 

 

 
汎用レジスタに位置データの座標値を指定軸のみ代入します。 
 

解説 

 

 
汎用レジスタに位置データの座標値を指定軸のみ代入します。 
指定した汎用レジスタにＸ軸の位置データが入ります。Ｙ軸のデータは指定した
汎用レジスタ＋１番のレジスタに代入します。 
同様にＺ軸は＋２番、θ軸は＋３番のレジスタに代入します。 
命令の最後に軸の指定が無い場合は、代入されません。 
 
レジスタの数値管理方法は、6-38 節のＭ５２命令を参照してください。 
 

 関連する命令＜G04 M50 M52 M54 M55 M56＞ 

例 

 

 
位置データ番号１００番のデータが次のようになっているとします 
       Ｘ軸：＋１００００ 
     Ｙ軸：－ ９９８０ 
     Ｚ軸：＋ ００００ 
     θ軸：－１２３４５ 
 
・ 
M53,R20,100XY            汎用レジスタＲ２０に+10000 を代入し、 
                         汎用レジスタＲ２１に-9980 を代入します。 
M53,R20,100Zθ           汎用レジスタＲ２２に 0 を代入し、 
                         汎用レジスタＲ２３に-123454 を代入します。 
・ 
 

 



QT41-06006E 

- 6-44 - 

 
6-42 Ｍ５３－３（汎用レジスタ操作・汎用入力代入） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ５３         汎用レジスタ操作・汎用入力代入 
 

書式 

 

 
        Ｉ０ 
Ｍ５３，Ｒｍ，               ｍ：レジスタ番号（０～６３）             
        Ｉ１ 
 

機能 

 

 
汎用レジスタに汎用入力の状態を代入します。 
 

解説 

 

 
汎用レジスタＲｍに汎用入力の状態を代入します。 
Ｉ０を指定した場合は、汎用入力０～１５を取り込み、Ｉ１を指定した場合には
汎用入力１６～３１を取り込みます。 
 
取り込み方は、各入力端子を１ビットとし、１６ビットのバイナリデータとして
読み込みます。 
 
例えば汎用入力の状態が次のようであったとします。 
 端子 → I15 I14 I13 I12 I11 I10 I09 I08 I07 I06 I05 I04 I03 I02 I01 I00 
      ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖ 
ON/OFF→ OFF OFF ON  ON OFF OFF ON  ON  OFF ON  OFF ON  OFF ON  OFF ON 
      ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖  ‖ 
ﾊﾞｲﾅﾘ → ０  ０ １  １  ０  ０  １  １  ０  １  ０  １  ０  １  ０  １ 
 
バイナリデータは 0011001101010101 となり１０進数にすると１３１４１になり
ます。従って、レジスタに入る値は１３１４１となります。 
 

 関連する命令＜M52 M54 M55 M56＞ 

例 

 

 
・ 
M57,L00               ラベル L00 
M53,R20,I1            レジスタＲ２０に入力１６～３１を取り込みます 
M55,R03,R20,13141     Ｒ０３＝Ｒ２０－１３１４１を演算します 
M56,R03,L01,L00,L00   レジスタＲ０３が０なら L01 へ、０以外なら L00 へ 
M57,L01               ラベル L01 
G00X100Y200           移動 
 
                    １０進数 １３１４１ 
 
      この例では汎用入力１６～３１が 0011001101010101 になるまで 
      待機して条件が一致すれば移動を開始します。 
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6-43 Ｍ５４（汎用レジスタ操作加算演算） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ５４         汎用レジスタ操作・加算演算 
 

書式 

 

 
     ①      ②       ③  
      Ｒｍ     Ｒｍ      Ｒｍ 
Ｍ５４，       ，  ＡＸＩＳ  ，  ＡＸＩＳ               
     ＡＸＩＳ    ｄ       ｄ 
  ｍ：レジスタ番号（０～６３） 
  ＡＸＩＳ：軸名（Ｘ，Ｙ，Ｚ，θ） 
  ｄ：数値 
 

機能 

 

 
汎用レジスタを使用した加算演算を行います。 
 

解説 

 

 
汎用レジスタを使用した加算演算を行います。レジスタ間や各軸の座標値や直接
数値加算などが可能です。 
          
演算内容は書式の、 
   ① ＝ ② ＋ ③ 
となります。    
ＡＸＩＳの設定では、各軸名を設定し演算ではその軸の座標値が使用されます。    
 
また、ｄの設定では数値データを直接使用します。 
設定範囲は－９９９９９９９９９～＋９９９９９９９９９です。 
 
レジスタの数値管理方法は、6-38 節のＭ５２命令を参照してください。 
 
演算結果が±９９９９９９９９９を越えないように注意してください。越えた場
合には正常な動作ができません。 
 

 関連する命令＜G04 M50 M52 M53 M55 M56＞ 

例 

 

 
各データが以下のデータとします 
     各軸の小数点以下３桁の設定になっているとします 
       Ｘ軸：＋１０．０００㎜ 
     Ｙ軸：－ ９．９８０㎜ 
       Ｒ０１：２００００ （２０．０㎜） 
     Ｒ０２：３００００ （３０．０㎜） 
・ 
M54,R00,R01,10000  20000(R01)+10000     → R00=30000 となります 
M54,R00,R01,R2     20000(R01)+30000(R02)→ R00=50000 となります 
M54,R00,R01,X      20000(R01)+10000(X)  → R00=30000(30.0 ㎜)となります 
M54,Y,R01,X        20000(R01)+10000(X)  → Y =30.0 ㎜(30000)となります 
・ 
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6-44 Ｍ５５（汎用レジスタ操作減算演算） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ５５         汎用レジスタ操作・減算演算 
 

書式 

 

 
     ①      ②       ③  
      Ｒｍ     Ｒｍ      Ｒｍ 
Ｍ５５，       ，  ＡＸＩＳ  ，  ＡＸＩＳ               
     ＡＸＩＳ    ｄ       ｄ 
  ｍ：レジスタ番号（０～６３） 
  ＡＸＩＳ：軸名（Ｘ，Ｙ，Ｚ，θ） 
  ｄ：数値 
 

機能 

 

 
汎用レジスタを使用した減算演算を行います。 
 

解説 

 

 
汎用レジスタを使用した加算演算を行います。レジスタ間や各軸の座標値や直接
数値加算などが可能です。 
          
演算内容は書式の、 
   ① ＝ ② - ③ 
となります。    
ＡＸＩＳの設定では、各軸名を設定し演算ではその軸の座標値が使用されます。    
 
また、ｄの設定では数値データを直接使用します。 
設定範囲は－９９９９９９９９９～＋９９９９９９９９９です。 
 
レジスタの数値管理方法は、6-38 節のＭ５２命令を参照してください。 
 
演算結果が±９９９９９９９９９を越えないように注意してください。越えた場
合には正常な動作ができません。 
 

 関連する命令＜G04 M50 M52 M53 M54 M56＞ 

例 

 

 
各データが以下のデータとします 
         各軸の小数点以下３桁の設定になっているとします 
       Ｘ軸：＋１０．０００㎜ 
     Ｙ軸：－ ９．９８０㎜ 
       Ｒ１：２００００ （２０．０㎜） 
     Ｒ２：３００００ （３０．０㎜） 
 
・ 
M55,R00,R01,10000   20000(R01)-10000     → R00= 10000 となります 
M55,R00,R01,R02     20000(R01)-30000(R02)→ R00=-10000 となります 
M55,R00,R01,X       20000(R01)-10000(X)  → R00=10000(10.0 ㎜)となります 
M55,Y,R01,X         20000(R01)-10000(X)  → Y =10.0 ㎜(10000)となります 
   ・ 
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6-45 Ｍ５６（汎用レジスタ操作比較ジャンプ） 
 

命令 

 

 
Ｍ５６         汎用レジスタ操作・比較ジャンプ 
 

書式 

 

 
         ｊ１     ｊ２     ｊ３ 
Ｍ５６，Ｒｍ，       ，       ，                    
         Ｌｎ１    Ｌｎ２    Ｌｎ３ 
  ｍ    ：レジスタ番号（０～６３）  
  ｊ１～３ ：ジャンプ先行番号（０～３９９９） 
    Ｌｎ１～３：ジャンプ先ラベル番号（０～９９） 
 

機能 

 

 
汎用レジスタを使用した比較ジャンプを行います。 
 

解説 

 

 
指定されたレジスタの値によって次の実行行番号を決定します。 
 
ジャンプ先の指定方法は、直接行番号指定（ｊ１～３）かラベル指定（ Ｌｎ１
～３）によって行われます。 
 
Ｒｍのレジスタの値が 
   ０なら ｊ１もしくはＬｎ１へジャンプ 
   正なら ｊ２もしくはＬｎ２へジャンプ 
   負なら ｊ３もしくはＬｎ３へジャンプ 
します。 
 
レジスタの数値管理方法は、6-38 節のＭ５２命令を参照してください。 
 

 関連する命令＜M52 M53 M54 M55 M60＞ 

例 

 

 
・ 
M56,R1,10,20,30       R1 レジスタが０なら行番地 010 へジャンプします 
・              正なら行番地 020 へジャンプします 
・              負なら行番地 030 へジャンプします 
M56,R1,L00,L10,L20    R1 レジスタが０ならラベル番号 L00 へジャンプします 
・              正ならラベル番号 L10 へジャンプします 
・              負ならラベル番号 L20 へジャンプします 
M57,L00              ラベル L00 
・ 
M57,L10              ラベル L10 
・ 
M57,L20              ラベル L20 
・ 
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6-46 Ｍ５７（ラベル設定） 
 

命令 

 

 
Ｍ５７         ラベル設定 
 

書式 

 

 
Ｍ５７，Ｌｎ              ｎ：ラベル番号（０～９９） 
 

機能 

 

 
現在の行番号をｎで指定したラベル番号として認識します。 
 

解説 

 

 
現在の行番号をｎで指定したラベル番号として認識します。 
 
この命令自身は単に認識するのみで何も行わないのですが、ジャンプ先の行番号
をラベル番号に置き換えますので、プログラムを修正して行番号がズレてもラベ
ル指定でジャンプ先を指定しておけばジャンプ先の行番号を修正する必要があ
りません。 
従いましてジャンプ命令のジャンプ先指定はなるべくラベル指定で行うことを
お進めいたします。 
 
ラベル番号の範囲は０～９９までですから、１プログラムに１００個のラベルが
指定できます。 
 

 関連する命令＜I0～31 M56 M60＞ 

例 

 

 
・ 
010 G00X10.0Y10.0      移動命令です 
・ 
020 I02,021,010      入力端子 02 がオンなら 21 番地へオフなら 10 番地へ 
021 I03,L00,L99       入力端子 03 がオンなら L00 ラベルへ 
・                 オフなら L99 ラベルへ 
・ 
<L00> 100 M57,L00     100 番地をラベル L00 にします 
・ 
<L99> 110 M57,L99   110 番地をラベル L99 にします 
・ 
     020 番地の命令はジャンプ先を直接設定し、021 番地の場合はラベル 
     番号で指定しています。 
     021 番地ではオンなら 100 番地へジャンプし次の 101 番地、オフなら 
     110番地へジャンプし次の111番地を実行します。 
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6-47 Ｍ６０（同一プログラム内無条件ジャンプ） 
 

命令 

 

 
Ｍ６０         無条件ジャンプ（同一プログラム内） 
 

書式 

 

 
         ｊ１      ｊ１：ジャンプ先行番号（０～３９９９） 
Ｍ６０，Ｒｍ，         
         Ｌｎ      ｎ：ラベル番号（０～９９） 
 

機能 

 

 
同一プログラム内の無条件ジャンプ命令です。 
 

解説 

 

 
プログラム単位内で使用できる無条件ジャンプ命令です。 
 
ジャンプ先の指定方法は、絶対行番号指定（ｊ１）かラベル指定（Ｌｎ）のどち
らかです。 
 

 関連する命令＜I00～I30 M57＞ 

例 

 

 
   ・ 
   G91                     相対座標指定 
<L10> M57,L10           現在の行番号を L10 に設定 
   G00X5.000Y-10.000  ①   Ｘ軸+5.000 ㎜Ｙ軸-10.000 ㎜移動 
   G04,1000           ②   1sec 待機 
   M60,L10                 L10 へ無条件ジャンプ 
   ・ 
 
          例では①と②を無限に繰り返すプログラムになります。 
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6-48 Ｍ７０（最高速度変更） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ７０         最高速度変更 
 

書式 

 

 
Ｍ７０，［ｓｐｄＸ］，［ｓｐｄＹ］，［ｓｐｄＺ］，［ｓｐｄθ］ 
 

機能 

 

 
各軸の最高速度を変更します。 
 

解説 

 

 
各軸の最高速度を変更します。 
 
本機はＧ１１命令か、パラメータ操作の自動運転時の動作条件(EXE COND)によっ
て、最高速度などを設定することが可能です。 
 
その中の最高速度のみを変更したい場合に使用します。 
ｓｐｄＸ：Ｘ軸の最高速度（㎜/sec） 
ｓｐｄＹ：Ｙ軸の最高速度（㎜/sec） 
ｓｐｄＺ：Ｚ軸の最高速度（㎜/sec） 
ｓｐｄθ：θ軸の最高速度（㎜/sec） 
 
変更したい軸のみ変更データを設定してください。変更したくない軸はデータを
設定せずに「，」のみにしておきます。 
 

 関連する命令＜G11＞ 

例 

 

 
例１ 
  M70,,20.000,10.000,     MMC-400 の場合でＹＺ軸のみ最高速度を変更 
 ・ 
例２ 
  M70,30.000,20.000       MMC-200 の場合でＸＹ２軸とも最高速度を変更 
  ・ 
例３ 
  G11X20,0.1,10.0         動作条件設定（最高速度 10 ㎜/sec） 
 G91                     相対座標指定 
 G00X10.000        ①    Ｘ軸+10.000 ㎜移動 
 M70,20.0,               Ｘ軸のみ最高速度を 20 ㎜/sec に変更 
 G00X10.000        ②    Ｘ軸+10.000 ㎜移動 
 ・ 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

①１０㎜移動 ②１０㎜移動

１０㎜/sec

２０㎜/sec
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6-49 Ｍ７２（加減速パターン変更） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ７２         加減速パターン変更 
 

書式 

 

 
Ｍ７２，［ｇ１］，［ｇ２］，［ｇ３］，［ｇ４］ 
                           ｇ１～４：加減速パターン（０～８） 
 

機能 

 

 
各軸の加減速パターンの変更を行います。 
 

解説 

 

 
各軸の加減速パターンを変更します。 
 
本機はあらかじめパラメータ操作のＲＡＭＰ設定によってデフォルトの加減速
パターンが設定されています。 
その加減速パターンの変更を行う命令です。 
 
 ｇ１：Ｘ軸の加減速パターン 
 ｇ２：Ｙ軸の加減速パターン 
 ｇ３：Ｚ軸の加減速パターン 
 ｇ４：θ軸の加減速パターン 
 
設定値は０～８までで０の設定が直線加減速で１～８までが曲線加減速パター
ンです。 
 
変更したい軸のみ変更パターンを設定してください。 
 

 関連する命令＜G00 G01 G02 G03＞ 

例 

 

 
パラメータ操作であらかじめ０（直線加減速）が設定されていたとします 
・ 
G91                     相対座標指定 
G00X10.000        ①    Ｘ軸+10.000 ㎜移動 
M72,1,                  Ｘ軸のみ加減速パターンを１（曲線加減速１） 
G00X10.000        ②  Ｘ軸+10.000 ㎜移動 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

①１０㎜移動 ②１０㎜移動
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6-50 Ｍ７３－１（周速制御設定） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ７３         周速制御設定 
 

書式 

 

 
Ｍ７３，ｎ                               ｎ：０または１ 
 

機能 

 

 
円弧、全円補間およびパス動作の周速制御の設定をします。 
 

解説 

 

 
円弧（または全円）補間動作をする場合、１軸だけが動作する箇所と２軸が同時
に動作する箇所が出てきます。 
この場合Ｘ軸とＹ軸が同じ速度とすると、２軸が同時動作しているときの速度
は、１軸動作時の最大で 1.414 倍になります。 
このような速度変化を回避するための機能が周速制御です。 
 
ｎを１に設定すると周速制御が働き、一定速度で補間動作します。 
ｎを０に設定すると周速制御は行われません。 
ｎが２以上の場合は円弧分解能設定になります（次ページ参照）。 
 
 
電源投入時は周速制御ありの設定になっています。 
 

 関連する命令＜G02 G03 G11 G38 G39＞ 

例 

 

 
・ 
G92X+0Y+0               現在位置を０、０に設定 
M73,1                   周速制御ありの設定 
G02,X+100Y+100          下図①の全円補間    
M73,0                   周速制御なしの設定 
G02,X+100Y+100          下図②の全円補間 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

周速制御ありの場合 周速制御なしの場合

（0,0）

（100,100）

① ②

（0,0）

（100,100）

一定速度 速い

遅い

遅い
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6-51 Ｍ７３－２（円弧分解能設定） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ７３         円弧分解能設定 
 

書式 

 

 
Ｍ７３，ｎ                               ｎ：分解能（２～１００） 
 

機能 

 

 
円弧および全円補間の分解能を設定します。 
 

解説 

 

 
本機の円弧（または全円）補間動作は、直線補間をつなぎ合わせて軌跡を制御し
ています。  
このときの分解能を設定します。 
 
分解能を大きく設定すると軌跡の精度は向上しますが、演算時間が長くかかりま
す。 
逆に分解能を小さく設定すると軌跡精度は低下しますが、演算時間を早くするこ
とができます。 
使用される目的に応じて値を決めてください。 
 
設定範囲は２～１００までです。 
設定値を０または１にすると周速制御設定になります（前ページ参照）。 
電源投入時は１００の設定になっています。 
 

 関連する命令＜G02 G03＞ 

例 

 

 
・ 
G92X+0Y+0               現在位置を０、０に設定 
M73,16                  分解能を１６に設定 
G02X+100Y+100,-80       下図①の円弧補間 
M73,4                   分解能を４に設定 
G03X+0Y0,-80            下図②の円弧補間 
・ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

分解能１６を設定した場合 分解能４を設定した場合

（0,0） （0,0）

（100,100） （100,100）

R=80 R=80

① ②
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6-52 Ｍ８０（現在位置送信） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ８０         現在位置送信 
 

書式 

 

 
Ｍ８０ 
 

機能 

 

 
現在位置座標をＲＳ－２３２Ｃコネクタからホストへ送信します。 
 

解説 

 

 
現在位置座標データをＲＳ－２３２Ｃコネクタを介してホストコンピュータに
送信します。 
 
この命令を実行する時にはホストコンピュータが受信できるようにしておく必
要がありますので注意してください。 
ＲＳ－２３２Ｃの接続方法は15-6節のＲＳ－２３２Ｃコネクタを参照ください。 
ＲＳ－２３２Ｃのパラメータは 11-9 節のパラメータ操作のＣＯＭＭを参照くだ
さい。 
 
現在位置送信データは、 
 Ｘ±ｄＹ±ｄＺ±ｄＱ±ｄ 
です。ここでｄは現在位置座標です。 
 
マルチタスク機能を使用して移動中の位置をリアルタイムで送信することもで
きます。 
 

 関連する命令＜M81＞ 

例 

 

 
・ 
G90                     絶対座標指定 
G00X10.000Y-20.000      Ｘ軸+10.000 ㎜Ｙ軸-20.000 ㎜座標へ移動 
 
M80                ①  現在位置送信 
G00Z-2.000θ+5.000       Ｚ軸-2.000 ㎜θ軸+5.000 ㎜座標へ移動 
M80                ②  現在位置送信    
・ 
 
     コントローラ → ホストコンピュータ 
        ①「X+10.000Y-20.000Z+0.000Q+0.000」を送信 
        ②「X+10.000Y-20.000Z-2.000Q+5.000」を送信 
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6-53 Ｍ８１（レジスタ値送信） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ８１         レジスタ値送信 
 

書式 

 

 
Ｍ８１，Ｒｎ                       ｎ：レジスタ番号（０～６３） 
 

機能 

 

 
レジスタ値をＲＳ－２３２Ｃコネクタからホストへ送信します。 
 

解説 

 

 
指定したレジスタの値をＲＳ－２３２Ｃコネクタを介してホストコンピュータ
に送信します。 
 
この命令を実行する時にはホストコンピュータが受信できるようにしておく必
要がありますので注意してください。 
ＲＳ－２３２Ｃの接続方法は15-6節のＲＳ－２３２Ｃコネクタを参照ください。 
ＲＳ－２３２Ｃのパラメータは 15-9 節のパラメータ操作のＣＯＭＭを参照くだ
さい。 
  
レジスタ０の場合、送信データは、 
  Ｒ００，±ｄ 
です。ここでｄはレジスタ値です。 
 

 関連する命令＜M80＞ 

例 

 

 
・ 
G90                     絶対座標指定 
G00X10.000Y-20.000      Ｘ軸+10.000 ㎜Ｙ軸-20.000 ㎜座標へ移動    
M53,R00,X               Ｒ００にＸ軸座標をいれます 
M81,R00           ①    Ｒ００の値を送信 
M53,R20,I0              汎用入力０～１５をＲ２０に取り込みます 
M81,R20           ②  Ｒ２０の値を送信    
・ 
 
     コントローラ → ホストコンピュータ 
        ①「R00,10000」を送信 
        ②「R20,13141」を送信 
                          ↑ 
                        汎用入力０～１５が 0011001101010101 の場合 
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6-54 Ｍ９０－１（スキャン動作） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ９０         スキャン動作 
 

書式 

 

 
Ｍ９０ 
 

機能 

 

 
ローダを使用した手動動作のスキャン動作を行います。 
 

解説 

 

 
この命令によってマニュアルモード（ＭＡＮＵ）の移動動作（ＭＯＶＥ）のスキ
ャン動作（ＳＣＡＮ）をスキャン動作用のキーが押されている時のみ行います。
Ｘ＋／ Ｘ―／ Ｙ＋／ Ｙ－／ Ｚ＋／ Ｚ－／ θ＋／ θ－／  
上記のキーが押されていない場合には、なにも行いません。 
 
また、キーが押されていてスキャン動作を行いすべてのキーがオフになり動作が
終了すればこの命令は終了し、次の命令に進みます。 
従いましてこのコマンドの使用方法は、汎用入力条件ジャンプ命令を併用   
して、入力条件が成立している間中Ｍ９０命令を実行するようにします。 
このことによってマニュアルモードでのスキャン動作と同じ感覚で使用するこ
とができます。           
ただし、オンラインの場合は次の命令を受信するまで動作ができます。 
 
(注)スキャン動作についての説明が、8-2 節スキャン送り動作の説明と条件 に

あります。 
 

 関連する命令＜I0～I31＞ 

例 

 

・ 
<L00> M57,L00              ラベルＬ００設定 
   M90                  スキャン動作 
      I20,L00,L01          汎用入力端子２０がオンなら L00 へオフなら L01 
<L01> M57,L01 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｍ９０ Ｍ９０ Ｍ９０ Ｍ９０ 次の命令

汎用入力端子２０

ＯＮ

Ｘ＋
ＯＮ

Ｘ－

Ｙ＋

Ｙ－

ＯＮ

ＯＮ

ＯＮ

Ｘ軸

Ｙ軸

フォワード

リバース

フォワード

リバース

動作なし 動作なし

ＭＭＣ －２００の 場合
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6-55 Ｍ９０－２（汎用入力スキャン動作） 
                                                                              ONLINE 

命令 

 

 
Ｍ９０         汎用入力スキャン動作 
 

書式 

 

 
       
           ＋      ＋ 
Ｍ９０              ，Ｉｎ       
           －      － 
       
                   ｎ：汎用入力端子番号（０～３１） 
 

機能 

 

 
汎用入力によるスキャン動作を行います。 
 

解説 

 

 
この命令によって汎用入力を使用したスキャン動作ができます。 
この命令は１軸だけの動作ですが、マルチタスクにより複数軸の動作も可能で
す。 
 
軸指定（ＸＹＺθ）の後の±が移動方向で、入力端子指定（Ｉｎ）のあとの±が
入力端子のオン／オフの指定になります。 
 
     Ｍ９０ Ｘ ＋ ，Ｉ００ ＋ 
 
                                 汎用入力のオン／オフの指定 
                                 汎用入力端子の指定 
                                 動作方向の指定 
                                 動作軸指定 
                                 スキャン命令 
       
  上の例では汎用入力００がオンのあいだ、Ｘ軸がフォワード方向に動作し 
  ます。 
 

 関連する命令＜I00～I31＞ 

例 

 

 
汎用入力２０を使用したスキャン動作をします 
 
・ 
I20+                  汎用入力端子２０がオンするまで待機します 
M90X+,I20+            入力端子２０がオンの間スキャン動作します 
・ 
 
 
 
 
 
 
 

 

Ｉ２０＋ Ｍ９０Ｘ＋，Ｉ２０＋ 次の命令

汎用入力端子２０ ＯＮ

Ｘ軸

ＯＦＦ

Ｘ 
Ｙ 
Ｚ 
θ 
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6-56 Ｍ９８／Ｍ９９（サブプログラムコール） 
 

命令 

 

 
Ｍ９８／Ｍ９９    サブプログラムコール 
 

書式 

 

 
    ｎ         ｎ：サブプログラム番号（１６～９９） 
Ｍ９８，     ，ｔ      ｔ：繰り返し回数（１～９９９９） 
     Ｒｍ               ｍ：レジスタ番号（０～６３） 
Ｍ９９ 
 

機能 

 

 
Ｍ９８でサブプログラムを呼出し、Ｍ９９で呼出元に返ります。 
 

解説 

 

 
サブプログラムの呼出しを行います。 
 
Ｍ９８命令によってサブプログラムｎ（番号を汎用レジスタＲｍで指定可能）を
コールし、そのサブプログラムをｔ回繰り返し実行し次の命令に移ります。 
汎用レジスタの場合、そのレジスタ値はｎの設定範囲でなければなりません。 
また繰り返し回数は省略することが可能で、その場合にはｔ＝１と見なされま
す。 
Ｍ９９命令はサブプログラムの終了を示す命令です（6-33 節のＭ３１命令参照）。 
この命令のネスティングは１０です。つまりサブプログラムの中から別のサブプ
ログラムをコールするような入れ子の数が、１０に限定されています。 
 
 
 
 
 
 
 
 

 関連する命令＜M30 M31 M52～55＞ 

例 

 

 
メインプログラム   サブプログラム１６   サブプログラム９９ 
 
    ・        ﾈｽﾄ 1                 ﾈｽﾄ 2 
      M98,16,10           M31,16                M31,99 
       ・                 ・                   ・ 
                    10 回 M98,99,5         5 回    ・ 
                           ・                    ・ 
                          M99                   M99 

 

メインｎ

サブｎ０

サブｎ１

サブｎ１ サブｎ２ サブｎ３ サブｎ４ サブｎ５ サブｎ６ サブｎ７ サブｎ８ サブｎ９

ﾈｽﾄ1 ﾈｽﾄ2 ﾈｽﾄ3 ﾈｽﾄ4 ﾈｽﾄ5 ﾈｽﾄ6 ﾈｽﾄ7 ﾈｽﾄ8 ﾈｽﾄ9 ﾈｽﾄ10

ﾈｽﾄ1

入れ子になっていなければネスティングは変わりません。
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6-57 Ｇ００／Ｇ０１命令省略型 
 

命令 

 

 
Ｇ００／Ｇ０１ 
 

書式 

 

 
Ｇ００／Ｇ０１命令のＧ００またはＧ０１を省略 
 

機能 

 

 
Ｇ００／Ｇ０１命令と同じ 
 

解説 

 

 
現在編集している行の前の行に、Ｇ００またはＧ０１命令がある場合は現在編集
中の行にＧ００またはＧ０１を省略することができます。 
 
省略した場合は、前の行がＧ００命令であればＧ００命令として格納します。前
の行がＧ０１命令であればＧ０１命令として格納します。 
 

 関連する命令＜I0～I31＞ 

例 

 

 
（例） 
000   Ｍ３１，０ 
001   Ｍ,５０,１５０,１００ 
002   Ｇ００Ｘ＋１００Ｙ＋５０    002 行目でＧ００命令を使用している 
003  Ｘ＋２００Ｙ－１００      ので 003 行目と 004 行目ではＧ００を 
004   Ｘ＋Ｙ＋Ｚ－                  省略できます。 
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7. 移動命令詳細 
 

7-1 原点サーチシーケンス 
 原点サーチは、複数軸同時もしくは１軸単独どちらでも動作しますが基本的には１軸の動作
シーケンスで説明できますので１軸について説明します。 
 正常な原点サーチを行うためには、動作シーケンスなどをパラメータ操作で設定しておく必
要があります。まず最初にこのパラメータ操作で原点サーチに必要な項目を以下に説明します。 

原点サーチの動作条件 
ＲＥＴ ＣＯＮＤ 

各軸の傾斜・自起動速度・最高速度を設定 

原点サーチシーケンス 

リバース 原点サーチ方向 

フォワード 

ニア原点のみ センサの数 

ニア原点と原点 
ＲＥＴ ＳＥＱ 

サーチ順 ０～４ 
０はサーチしません 
１から順に動作します 

モータ設定 

正論理 ニア原点論理 

負論理 

原点センサ 

ＭＯＴＯＲ 

原点信号種類 

Ｚ相信号 

バックラッシ有効／無効設定 

有効 ＢＡＣＫＬＡＳＨ バックラッシ補正 

無効 

表7-1．原点サーチ時のパラメータ操作 
 
・ＲＥＴ ＣＯＮＤ 

 原点サーチ速度は、加減速運転で行われます。この動作条件はプログラム実行中であっても
パラメータ操作の原点サーチの動作条件で加減速運転します。 
 原点サーチの加減速はＳ字曲線にはなりません。 

・ＲＥＴ ＳＥＱ 
   ①原点サーチ方向 

 原点サーチを開始する方向を指定します。機械系のセンサの位置や基準になる位置によって
設定してください。 

 

図 7-1．原点サーチ方向リバースの場合のセンサ位置 
 

原点

リバース フォワード

ニア原点

リバースオーバラン フォワードオーバラン
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図 7-2．原点サーチ方向フォワードの場合のセンサ位置 
 
  ②センサの数 

原点サーチには、ニア原点センサのみのサーチ方法とニア原点センサと原点信号（原点用セン
サとドライバなどのＺ相と切り替え可能）の２つの信号を使用したサーチができます。当然な
がら原点信号を使用した方がより原点位置の精度が上がります。 
 用途などに合わせて選定してください。 

  ③サーチ順 
これはプレイモードでは使用されない設定で、マニュアルモードの原点サーチ動作かまたは外
部原点サーチ信号による動作で使用される設定です。 
各々の項目を参照してください。 

 
・ＭＯＴＯＲ 
   ①ニア原点論理 

ニア原点センサの論理を設定するのもので、正論理とはこのセンサがＡ接点信号であることを
示します。センサや機械系の状況に合わせて設定してください。 

   ②原点信号種類 
原点信号としては、機械系に設置されているセンサからの信号かドライバやロータリーエンコ
ーダなどのＺ相信号かどちらかを選択することができます。また、この設定はセンサの数の設
定をニア原点のみとした時には意味はありません。 

 
・ＢＡＣＫＬＡＳＨ 

電源投入後の最初の原点サーチ動作時に機械系のバックラッシ量を自動的に測定し、以下の位
置決め動作時にこのバックラッシ量を補正して位置決めを行うか否かを設定します。 
バックラッシ量が多い機械系や高い位置決め精度を必要とする場合には有効に設定すること
をお進めいたします。 
原点サーチ時のバックラッシ量測定方法やバックラッシ補正方法は 7-6 節のバックラッシ補
正を参照してください。 

 

原点

リバースフォワード

ニア原点

フォワードオーバラン リバースオーバラン
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 以下は上記の設定で、 
    原点サーチ方向：リバース方向 
    センサの数  ：ニア原点のみとニア原点と原点の両方 
    ニア原点論理 ：正論理 
    バックラッシ ：無効 
               （有効の場合については7-6節のバックラッシ補正を参照ください。） 
として説明します。 

 

図 7-3．原点サーチ（ニア原点と原点） 
 
              ①通常の位置からの原点サーチ 
              ②ニア原点オンの位置からの原点サーチ 
              ③ニア原点とオーバランの間の位置からの原点サーチ 
              ④オーバランの位置からの原点サーチ 
 

 モータ種類設定がサーボモータ（ＳＲＶ）の場合、原点サーチ完了時に偏差カウンタリセッ
ト出力を50msec出力します。 

 

ﾘﾊﾞｰｽ
ｵｰﾊﾞﾗﾝ

ｵｰﾊﾞﾗﾝ
ﾌｫﾜｰﾄﾞ

ﾆｱ原点

原点

最高速度

自起動速度

ｽﾀｰﾄ

原点
①

ﾘﾊﾞｰｽ 駆動

ﾌｫﾜｰﾄﾞ 駆動

自起動速度

ｽﾀｰﾄ

原点

ﾌｫﾜｰﾄﾞ駆 動

ﾘﾊﾞｰｽ駆動②

ｽﾀｰﾄ

原点
位置自起動速度

最高速度

ﾘﾊﾞｰｽ駆動

ﾌｫﾜｰﾄﾞ駆 動

③

ｽﾀｰﾄ位置
原点

自起動速度ﾘﾊﾞｰｽ駆動

ﾌｫﾜｰﾄﾞ駆 動

④

位置

位置

偏差ｶｳﾝﾀﾘｾｯﾄ出力
0.5 sec待機

偏差ｶｳﾝﾀﾘｾｯﾄ出力
50m sec(SRVのみ)

各原点位置停止時
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図 7-4．原点サーチ（ニア原点のみ） 
      
              ①通常の位置からの原点サーチ 
              ②ニア原点オンの位置からの原点サーチ 
              ③ニア原点とオーバランの間の位置からの原点サーチ 
              ④オーバランの位置からの原点サーチ 
 

 モータ種類設定がサーボモータ（ＳＲＶ）の場合、原点サーチ完了時に偏差カウンタリセッ
ト出力を50msec出力します。 

 

ﾘﾊﾞｰｽ
ｵｰﾊﾞﾗﾝ

ｵ ｰﾊﾞﾗﾝ
ﾌｫﾜｰﾄﾞ

ﾆｱ 原点

最高速度

自起動速度

ｽﾀｰﾄ

原点
①

ﾘﾊﾞｰｽ駆動

ﾌｫﾜｰﾄﾞ駆動

自起動速度

ｽﾀｰﾄ

原点

ﾌｫﾜｰﾄﾞ駆動

ﾘﾊﾞｰｽ 駆動②

ｽﾀｰﾄ

原点
位置

自起動速度

最高速度

ﾘﾊﾞｰｽ 駆動

ﾌｫﾜｰﾄﾞ駆動

③

ｽﾀｰﾄ位置
原点

自起動速度ﾘﾊﾞｰｽ 駆動

ﾌｫﾜｰﾄﾞ駆動

④

位置

位置

偏差ｶｳﾝﾀﾘｾｯﾄ出力
0.5sec待機

偏差ｶｳﾝﾀﾘｾｯﾄ出力
50msec(SRVのみ)

各原点位置停止時
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7-2 Ｓ字曲線加減速 
 
 本機の特徴の１つは、このＳ字加減速傾斜を実現できることです。Ｓ字加減速方式を採用す
ることによって、 
    ・モータの能力を直線加減速より引き出すことができるので動作時間を短縮できる。 
    ・振動を抑えることができスムースに回転し、サーボモータなどでは動作後モータの      
    振動が早く止まる。 
などの利点があります。 
 
 本機ではパラメータ操作の加減速方式（ＲＡＭＰ）によって加減速の傾斜をＳ字曲線と直線
に切り換える事ができます。 
ただし、原点サーチについては直線加減速になります。 
 Ｓ字曲線の設定では８種類の曲線パターンからユーザが自由に選択できるようになってい
ます。 
 Ｓ字曲線に設定した場合は傾斜の設定は平均値となります。 
 ８種類のＳ字曲線パターンのイメージを下図に示します。小さい数字に設定するほど直線に
近い曲線となります。 

 

図7-5．加減速傾斜概念図 
 

図7-6．Ｓ字加減速イメージ図 
 

1msec

⊿Hz

1msec

⊿Hz

直線加減速 Ｓ字曲線加減速

平均加減速

⊿Hz/msec

設定パターン ０ １ ２ ３ ４ ５ ６ ７ ８
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7-3 パレタイジング動作 
 
Ｇ０５，ｍ，Ｈ，Ｘｎ，Ｙｎ，［Ｂｐ］，［Ｍｐ］，［ｒ］ 
 
m：動作モード(0～2)           H：マトリックス原点座標に位置番号(0～3999) 
Xn：Ｘ軸移動回数(1～9999)                     Yn：Ｙ軸移動回数(1～9999) 
Bp：定点でのサブプログラム番号(16～99) 
Mp：マトリックス上でのサブプログラム番号(16～99)   r：汎用レジスタ番号(0～63) 

 

図7-7．パレタイジング配置概念図 
 

図７－７を参照して頂いて動作モードｍ以外の説明をします。 
 

 Ｈ 
マトリックス原点座標で位置データ番号（０～３９９９）を指定前もって指
定位置番号Ｈには座標データを格納しておく必要有 

Ｘｎ Ｘ軸のマトリックスの数（１～９９９９）図７－７では５ 

Ｙｎ Ｙ軸のマトリックスの数（１～９９９９）図７－７では３ 

Ｂｐ 
定点Ａでのサブプログラム動作のプログラム番号（１６～９９） 
省略可能 

Ｍｐ 
各マトリックス点でのサブプログラム動作のプログラム番号（１６～９９）
省略可能                                   

 ｒ 
途中で中止させたい時に使用する汎用レジスタの番号（０～６３）指定レジ
スタが１になれば中止 

Ｘｄ 
Ｘ軸の次の列への移動量で、Ｍ５１命令のインデックス量設定で前もって設
定しておく必要有 

Ｙｄ 
Ｙ軸の次の列への移動量で、Ｍ５１命令のインデックス量設定で前もって設
定しておく必要有 

 

Ａ

Ｂ Ｃ Ｄ Ｅ Ｆ

Ｇ Ｈ Ｉ Ｊ Ｋ

Ｌ Ｍ Ｎ Ｏ Ｐ

定 点

マトリックス

Ｙ軸

Ｘ軸

原点座標
位置データ番号Ｈ

インデックス量

インデックス量
（起動時の現在位置）

Ｘｄ

Ｙｄ

１ ２ ３ ４ ５

１

Ｘｎ

２

３

Ｙｎ

サブプログラムＢｐ

サブプログラムＭｐ

（Ｂ，－－，Ｐ，－－）
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図７－７を参照して頂いて動作モードｍの動作内容を以下に示します。 

 

ｍ 内容および動作経路 

定点Ａとマトリックスの各点を交互に移動するモード 

０ Ａ→Ｂ→Ａ→Ｃ→Ａ→Ｄ→Ａ→Ｅ→Ａ→Ｆ→Ａ→Ｇ→Ａ→Ｈ→ 
Ａ→Ｉ→Ａ→Ｊ→Ａ→Ｋ→Ａ→Ｌ→Ａ→Ｍ→Ａ→Ｎ→Ａ→Ｏ→ 
Ａ→Ｐ→Ａ 

Ｘ軸１列の移動が終わると定点Ａに戻り次のＸ軸の列に移動する 

１ Ａ→Ｂ→Ｃ→Ｄ→Ｅ→Ｆ→ 
  Ａ→Ｇ→Ｈ→Ｉ→Ｊ→Ｋ→ 
    Ａ→Ｌ→Ｍ→Ｎ→Ｏ→Ｐ→Ａ 

最後にＡ点に戻るモード 
２ Ａ→Ｂ→Ｃ→Ｄ→Ｅ→Ｆ→Ｋ→Ｊ→Ｉ→Ｈ→Ｇ→ 
  Ｌ→Ｍ→Ｎ→Ｏ→Ｐ→Ａ 

 



QT41-06006E 

- 7-8 - 

 
(1) 動作例 モード０の場合 
   図7-7.のようなパレタイジング動作を行います。 
   各設定は以下の通りとします。 

ｍ     ０ モード０動作 

Ｈ     
１０００  位置番号１０００の座標データＸＹ 

               （-35.000,+10.000） 

Ａ     
定点 定点Ａの座標データＸＹ 

              （-50.000,+25.000） 

Ｘｎ    ５ Ｘ軸５点のマトリックス点 

Ｙｎ    ３ Ｙ軸３点のマトリックス点 

Ｂｐ    ２０ 定点Ａでのサブプログラム番号 

Ｍｐ    ２１ マトリックス点でのサブプログラム番号 

ｒ     ７ レジスタ番号７ 

Ｘｄ    10.000 ㎜ Ｘ軸インデックス量 

Ｙｄ    20.000 ㎜ Ｙ軸インデックス量 

入力端子０ 
ワーク検知 汎用入力０にワーク検知センサ信号を入力 

ワーク有：ＯＮ ワーク無：ＯＦＦ 

出力端子０ 
ワーク着脱 汎用出力０にワーク着脱用ソレノイド 

ワーク着：ＯＮ ワーク脱：ＯＦＦ 

 
 定点Ａでワークを掴み、各マトリックス点にワークを運びワークを離して各マトリックス点
のワークを置くようにします。 
 定点Ａではワークを掴んだか否かをセンサによって検知し、ワークを検知できなければレジ
スタ７を１にしてパレタイジング動作を中止します。 
 各マトリックス点では逆にワークが無くなったかを判断し異常なら中止します。 

 

図7-8．モード０動作例 
 

Ａ

Ｂ Ｃ Ｄ Ｅ Ｆ

Ｇ Ｈ Ｉ Ｊ Ｋ

Ｌ Ｍ Ｎ Ｏ Ｐ

定点

マトリックス

Ｙ軸

Ｘ軸

原点座標
位置データ番号Ｈ（1000 ）

イン デックス 量

インデ ックス 量

（起動時の現在位置）

10.0 00 ㎜

20. 000 ㎜

１ ２ ３ ４ ５

１

Ｘｎ

２

３

Ｙｎ

サブプログラムＢｐ（20）

サブプログラムＭｐ（21）

（Ｂ，－－，Ｐ）

（-50.0 00,+ 25. 000 ）

（-35 .00 0,+1 0.0 00 ）

-35. 000 -2 5.0 00 -15 .00 0 -5 .000 +5.0 00

+1 0.00 0

+3 0.00 0

+5 0.00 0
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プログラム内容（各コマンドは６章を参照してください） 

 

 

 

メインプログラム０ 
      0000 M31,0                      メインプログラム番号０指定 
      0001 M21                        汎用出力全てオフ 
      0002 G27Z                       Ｚ軸１軸の原点サーチ 
      0003 G27XYθ                    ＸＹθ軸３軸の同時原点サーチ 
      0004 G92X-100.000               Ｘ軸の現在位置を-100.000 ㎜に設定 
                                                         (-100.000,0.000) 
      0005 G00X-50.000Y+25.000        ＸＹ軸を定点Ａ(-50.000,25.000)に移動 
      0006 M51,10.000,20.000,,        ＸＹ軸のインデックス量を 
                                                      各々10.000 ㎜,20.000 ㎜ 
      0007 G05,0,1000,5,3,20,21,7     パレタイジング動作起動 
      0008 M56,R7,L00,L01,L01         レジスタ７が０なら正常終了、０以外なら 
                                      ワークが検知できなかったとして 
                                                        異常終了へジャンプ 
<L00> 0009 M57,L00                    ラベル００指定（正常終了ジャンプ先） 
      0010 M20,1+                     出力端子１をオンして正常終了を知らせる 
      0011 M60,L02                    ラベル０２へジャンプ 
<L01> 0012 M57,L01                    ラベル０１指定（異常終了ジャンプ先） 
      0013 M20,2+                     出力端子２をオンして異常終了を知らせる 
<L02> 0014 M57,L02                    ラベル０２指定 
      0015 I01+                       終了出力オン検知待ち 
      0016 M21                        終了出力オフ 
      0017 I01-                       終了出力オフ検知待ち 
      0018 M30                        メインプログラム終了 

サブプログラム２０    定点Ａでのサブプログラム 
      0000 M31,20                     サブプログラム番号２０指定 
      0001 M98,22                     各点での共通サブプログラムコール 
                                      （Ｚ軸を下げて、θ軸を回転させる） 
      0002 M20,0+                     出力端子０をオンしてワークを掴む 
      0003 G04,1000                   １ｓｅｃ待機 
      0004 I0,+2,+1                   ワーク検知なら＋２行、 
                                                未検知なら＋１行ジャンプ 
      0005 M52,R7,1                   ワーク未検知なのでレジスタ７に１代入 
      0006 M98,23                     各点での共通サブプログラムコール 
                                      （Ｚ軸を上げて、θ軸を回転させる） 
      0007 M99                        サブプログラム終了 
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注．レジスタによる中止は各サブプログラムＢｐもしくはＭｐ完了時に判断します。 例では
サブプログラム２０，２１実行後、指定レジスタの値をチェックします。 

 
(2) コマンド設定例 

 1)の場合は、モード０の動作でしたが他のモード１，２の場合の使用方法は同じ
です。各点の移動方法に違いがあるだけです。 
 ここでは、コマンドの設定例をいくつか上げます。 

 

G05,1,1000,5,3,16,, 

ｍ     １ モード１動作 

Ｈ     １０００  マトリックス原点座標＝位置番号１０００ 

Ｘｎ    ５ Ｘ軸５点のマトリックス点 

Ｙｎ    ３ Ｙ軸３点のマトリックス点 

Ｂｐ    １６ 定点Ａでのサブプログラム番号１６ 

Ｍｐ       マトリックス点でのサブプログラム動作なし 

ｒ       中止動作なし  

 

サブプログラム２１    各マトリックス点でのサブプログラム 
      0000 M31,21                     サブプログラム番号２１指定 
      0001 M98,22                     各点での共通サブプログラムコール 
                                      （Ｚ軸を下げて、θ軸を回転させる） 
      0002 M20,0-                     出力端子０をオフしてワークを離す 
      0003 G04,1000                   １ｓｅｃ待機 
      0004 I0,+1,+2                   ワーク検知なら＋１行、 
                                                未検知なら＋２行ジャンプ 
      0005 M52,R7,-1                  ワーク検知なのでレジスタ７に－１代入 
      0006 M98,23                     各点での共通サブプログラムコール 
                                      （Ｚ軸を上げて、θ軸を回転させる） 
      0007 M99                        サブプログラム終了 

サブプログラム２２    各点でのＺ軸下降、θ軸回転 
      0000 M31,22                     サブプログラム番号２２指定 
      0001 G00θ+100.00               θ軸+100.00゜へ回転 
      0002 G01Z+10.000                Ｚ軸+10.000 ㎜へ下降 
      0003 M99                        サブプログラム終了 

サブプログラム２３    各点でのＺ軸上昇、θ軸回転 
      0000 M31,23                     サブプログラム番号２３指定 
      0001 G00θ+0.00                 θ軸+0.00゜へ回転 
      0002 G01Z+0.000                 Ｚ軸+0.000 ㎜へ上昇 
      0003 M99                        サブプログラム終了 

Ｇ０５，ｍ，Ｈ，Ｘｎ，Ｙｎ，［Ｂｐ］，［Ｍｐ］，［ｒ］ 
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G05,1,1000,5,3,16,, 

ｍ     ２ モード２動作 

Ｈ     ０  マトリックス原点座標＝位置番号０ 

Ｘｎ    １ Ｘ軸１点のマトリックス点（Ｙ軸１列動作） 

Ｙｎ    ５ Ｙ軸５点のマトリックス点 

Ｂｐ       定点Ａでのサブプログラム動作なし 

Ｍｐ    ３０ マトリックス点でのサブプログラム番号３０ 

ｒ     ４ 中止条件レジスタ番号４ 

 

G05,0,100,9999,9999,,, 

ｍ     ０ モード０動作 

Ｈ     １００  マトリックス原点座標＝位置番号１００ 

Ｘｎ    ９９９９ Ｘ軸９９９９点のマトリックス点 

Ｙｎ    ９９９９ Ｙ軸９９９９点のマトリックス点 

Ｂｐ       定点Ａでのサブプログラム動作なし 

Ｍｐ       マトリックス点でのサブプログラム動作なし 

ｒ       動作中止なし 

 

Ｇ０５，ｍ，Ｈ，Ｘｎ，Ｙｎ，［Ｂｐ］，［Ｍｐ］，［ｒ］ 
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7-4 移動量の端数処理 
 
 パラメータ操作に１パルス移動量設定（１ ＰＵＬＳＥ）があり、プログラムなどの座標や
移動量については、実際の単位付きの距離として管理することが可能です。 
 この時１パルスの移動量で位置決め座標値が割り切れずに端数が生じる場合は、端数を積算
していき１パルスの移動量に達した時点でその駆動に１パルスを加算します。 
 絶対座標では端数は切り捨てます。 

 

１パルス移動量=0.010 ㎜、 
インデックス量=1.005 ㎜、 
現在位置=0.000 ㎜とした場合 

①インデックス量をフォワード方向に動作させる 
+1.000 の座標に移動します。 
端数の 0.005 は次回の移動に備えて記憶されます。 

②インデックス量をフォワード方向に動作させる 
+2.010 の座標に移動します。 
前回の端数 0.005 と今回の端数 0.005 を加えた値が 0.010 になり 
１パルス移動量に達したため 1.000 + 1.000 + 0.010 = 2.010 の位置に移動し
ます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

0 .0 00 0.9 90

1. 00 0

1 .0 10 2. 00 0

2 .0 10

2. 020 位置決め可能座標

指令

1.005 2. 010+1. 00 5 + 1.0 05

実際の

位置決め

1. 00 0 2 .0 10

① ②
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7 -5 クローズド制御 
 
 クローズド制御を行うためには、パラメータ操作でクローズド制御・エンコーダ入力条件を
設定しておく必要があります。最初にこのパラメータ操作の設定内容について説明します。 

 

クローズド制御 

ＯＮ 

エンコーダ信号Ａ／Ｂ相によるフィード
バック信号との誤差を１動作毎にチェッ
クし、誤差が設定範囲よりも大きい時補正
動作を行う 

ＳＴＰ 

エンコーダ信号Ａ／Ｂ相によるフィード
バック信号との誤差を１動作毎にチェッ
クし、誤差が設定範囲よりも大きい時エラ
ーとする 

制御内容 

ＯＦＦ クローズド制御を行わない 

CLOSED 

誤差範囲設定 絶対値による距離指定 

エンコーダ入力条件 

１逓倍 Ａ／Ｂ相位相信号の１逓倍の計数 

２逓倍 Ａ／Ｂ相位相信号の２逓倍の計数 

４逓倍 Ａ／Ｂ相位相信号の４逓倍の計数 
逓倍率 

２クロック Ａ相ｱｯﾌﾟｶｳﾝﾄ  Ｂ相ﾀﾞｳﾝｶｳﾝﾄ 

内部 
逓倍率バイクロックによる内部パルスジ
ェネレータクロックの計数 入力方式 

外部 外部エンコーダからのクロックの計数 

正転 ＣＷ回転をフォワードクロック 
方向指定 

逆転 ＣＣＷ回転をフォワードクロック 

ENCODER 

移動量 カウンタ計数１クロックの移動量 

表7-2．クローズド制御のパラメータ操作 
 
・ＣＬＯＳＥＤ 
 
 位置決め方法の一つとしてクローズド制御の設定があり、外部信号からのクロックと本機か
ら発生させたクロックとを移動距離単位で比較し設定範囲から外れると補正処理もしくは異
常処理を行います。 
 
 ・ＥＮＣＯＤＥＲ 
 クローズド制御を行うためのエンコーダ入力のモードを設定します。 
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クローズド制御動作例 移動距離+5.000㎜ 誤差範囲（CHb）= 1.000㎜   

動作① +5.000 ㎜(フォワード方向)移動位置決め（通常の加減速駆動） 

実際の移動+3.000 ㎜（誤差 CH=5.000-3.000=+2.000 ㎜） 
結果① 

現在位置座標 +3.000 ㎜   CHb < CH 

動作② +2.000 ㎜(フォワード方向[CH 分])移動位置決め 

実際の移動+2.200 ㎜（誤差 CH=2.000-2.200=-0.200 ㎜） 
結果② 

現在位置座標 +5.200 ㎜  CHb > CH → 条件を満たしたので終了 

 
 
注１．②の動作でも誤差範囲内に納まらない場合にはエラーとします。 
 
注２．クローズド制御時で補正方向が前回の移動方向の逆になった時、パラメータ操作のバッ
クラッシ補正（ＢＡＣＫＬＡＳＨ）が有効になっていてもバックラッシ量を含みません。
つまりクローズド制御の補正動作ではバックラッシ補正処理は行いません。 

 
注３．①の動作の時（１回目の通常動作）で注２のバックラッシ補正が有効になっている場合
は、バックラッシ補正量を加算して移動します。ただ、このクローズド制御がＯＮもし
くはＳＴＰに設定してある場合には、エンコーダからのパルスで座標管理しますのでバ
ックラッシ量分現在位置の誤差がでます。累積することはありませんが、クローズド制
御の誤差範囲よりもバックラッシ量が大きい場合理想座標位置よりも誤差範囲以上の
誤差で表示しても正常に動作したことになりますので充分注意してください。 

 

図7-9．クローズド制御動作フローチャート 
 

位置決め開始

位置決め動作

クローズド制御？

STP

ONOFF

ＣＨ＝（指令値）－

（ｴﾝｺｰ ﾀﾞｶｳﾝ ﾀ値）

ＣＨｂ＞ＣＨ？

YES

NO

正常終了

ＣＨ＝（指令値）－

（ｴﾝｺｰﾀﾞｶ ｳﾝﾀ 値）

ＣＨｂ＞ＣＨ？

YES

NO

異常終了

ＣＨ分補正動作

誤差分の移動命令

補正動作付正常終了

ＣＨｂ：誤差範囲

クローズド制御？
STP

ON
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7 -6 バックラッシ補正 
 
(1) バックラッシ量測定 
 バックラッシ補正を行う場合は、パラメータ操作でバックラッシ有効に設定してくだ
さい。 

 

バックラッシ有効／無効設定 

有効 ＢＡＣＫＬＡＳＨ 
バックラッシ補正 

無効 

表7-3．バックラッシ補正のパラメータ操作 
 
 バックラッシ補正を行うように設定した場合は、電源投入後最初の原点サーチ動作時
にニア原点を使用して自動的にバックラッシ量を測定します。 
 原点サーチを行うまでは、このバックラッシ量は０になっています。 

 

図7-10．バックラッシ量測定 
 
 原点サーチ動作の詳細は、7-1節の原点サーチシーケンスを参照してください。 
 上図では、フォワード（リバース）駆動してニア原点がオフになり、その時からリバ
ース（フォワード）駆動して再びニア原点がオンするまでの移動パルス数をバックラッ
シ量とします。 

 

時間

ニア原点

ﾘﾊﾞｰｽ 駆動
(ﾌｫﾜｰﾄﾞ駆動)

ﾌｫ ﾜｰﾄﾞ駆動
(ﾘﾊﾞｰｽ 駆動)

ON

バ ックラッシ量
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(2) バックラッシ補正動作 
 バックラッシ補正動作は、前回の移動と今回の移動の移動方向が反転した時にバック
ラッシ量分多い目にパルスを払い出します。また、多い目にパルスを払い出しても現在
位置管理ではバックラッシ量の補正は無視して管理します。 
 ただし、クローズド制御の場合には無視しません。 

 

図7-11．バックラッシ補正動作 
 
 

電源投入

初めての原点サーチ

バックラッシ量

＝0.010㎜

移動命令解読

現在位置=+15.000㎜

移動量 =+10.000㎜

バックラッシ補正？

有効

無効

前回と同じ
移動方向？

同一方向

違う方向

移動量

=+10.000+0.010

=+10.010㎜

に変更

移動

現在位置

=+15.000+10.000

=+25.000㎜
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8. マニュアルモード操作 
 

図 8-1．マニュアルモード機能系統図 
 

ＥＳＣ を押すと、機能系統図で示しますように一つ前のモード表示に戻ります。 
 

 
 
 
 

 
各軸の座標値は、現在位置の座標です。 
例では全ての軸が 0.000 ㎜にあります。 
 

 
 
 
 
 

 
Ｆ３を押すと、マニュアルモードに入ります。 
ＥＳＣを押すと前のモード（モード入力待ち）に戻

ります。 
４行目にファンクションキー対応の機能表示がさ
れています。 
Ｆ１ ＯＲＧ      Ｆ２  ＭＯＶＥ 

   原点復帰動作    移動動作   
Ｆ３ ＣＯＮＤ     Ｆ４ ＭＯＮＩ 

   条件設定      モニタ 

 マニュアルモードでは、SHIFT ESC キーを押すことでローダ画面のメニューを切り替える操
作があります。 
 SHIFT ESC キーを押し続けた場合、メニュー表示が連続して切り替わります。メニューを切

り替える場合、目的とするメニュー表示になっているかを確認し操作を行ってください。 
 

初期画面 システムおよびバージョン表示

ＭＡＮＵ ＯＲＧ ＯＲＧＳ

ＩＯＲＧ

ＩＲＥＴ

ＭＤＭＭＯＶＥ

ＳＣＡＮ

ＩＮＤＸ

ＳＴＥＰ

ＣＯＮＤ

ＭＯＮＩ ＩＮ

ＯＵＴ

ＳＥＮＳ

ＤＲＩＶ

原点サーチ

仮想原点設定

仮想原点復帰

指令値送り

スキャン送り

インデックス送り

１パルス送り

動作条件設定

汎用／専用入力

汎用／専用出力

センサ入力

ドライバ制御入出力

マニュアルモード 原点復帰動作

移動

条件

モニタ

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＯＲＧ ＭＯＶＥ ＣＯＮＤ ＭＯＮＩ

ＭＯＤＥ ？

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＬＡＹ ＭＡＮＵ ＰＡＲＡ
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8-1 原点復帰動作（ＯＲＧ） 
 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 
Ｆ１を押すと、原点復帰動作モードに入ります。４

行目にファンクションキー対応の機能表示がされ
ています。 
Ｆ１ ＯＲＧＳ         Ｆ２ ＩＯＲＧ 

   原点サーチ動作    仮想原点設定 
Ｆ３ ＩＲＥＴ 
   仮想原点復帰動作 
 
ＯＲＧＳ：Ｇ２７と同じ動作をします。 
ＩＯＲＧ：Ｇ９２と同じ設定をします。 
ＩＲＥＴ：Ｇ２８と同じ動作をします。 
 
動作条件はＩＲＥＴはマニュアルモードの条件設
定で動作し、ＯＲＧＳはパラメータ操作の原点復帰
速度で動作します。 
 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＯＲＧ ＭＯＶＥ ＣＯＮＤ ＭＯＮＩ

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＯＲＩＧＩＮ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＯＲＧＳ ＩＯＲＧ ＩＲＥＴ
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（１）原点サーチ動作（ＯＲＧＳ） 

 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 
Ｆ１を押すと、原点サーチ動作モードに入り、復帰軸

を問い合わせてきます。 
 

  
復帰軸をＸ＋／ Ｙ＋／ Ｚ＋／ θ＋／ Ｘ―／ Ｙ－／ 
Ｚ－／ θ－／によって指定します。±は関係なく指定
できます。 
 

 
 
 
 

 

Ｘ＋／ Ｙ＋／ Ｚ＋／ θ＋／ 全軸を指定します。 

 

 
 
 
 

 
Ｚ－／ Ｚ軸のみを指定します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ＥＮＴを押すと原点サーチを開始しサーチ中の表示
になります。 
パラメータ操作の原点サーチシーケンス（ＲＥＴ Ｓ
ＥＱ）で指定されたサーチ順で指定軸が原点サーチし
ます。ただし、サーチ順番号が０に設定されている場
合には、軸指定してもサーチ動作を行いません。 
また、Ｚ軸については特別なインターロック機能が、
マニュアルモードには用意されていて、Ｚ軸が原点位
置になくてＸもしくはＹ軸を原点サーチ動作させる
時には左図のようなワーニング表示を行います。 
 
ＥＮＴを押せば、指定軸の原点サーチ動作を、 

ＥＮＴを押さないで他のキーを押せば原点サーチ動
作を行わず動作終了後の表示に戻ります。 
 

 
 
 
 

 
原点サーチ動作が完了すれば元の原点復帰動作メニ
ュー表示に戻ります。 
原点サーチ動作の詳細は7-1節の原点サーチシーケン
スを参照してください。 
 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＯＲＩＧＩＮ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＯＲＧＳ ＩＯＲＧ ＩＲＥＴ

ＯＲＩＧＩＮ ＳＥＡＲＣＨ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＸＩＳ ＝

ＯＲＩＧＩＮ ＳＥＡＲＣＨ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＸＩＳ ＝ＸＹＺθ

ＯＲＩＧＩＮ ＳＥＡＲＣＨ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＸＩＳ ＝Ｚ

ＯＲＩＧＩＮ ＳＥＡＲＣＨ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＸＩＳ ＝ＸＹＺθ ＲＥＴＵＲＮＩＮＧ

ＯＲＩＧＩＮ ＳＥＡＲＣＨ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

Ｚ ＩＳＮ’Ｔ ＯＲＩＧＩＮ！！

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＯＲＩＧＩＮ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＯＲＧＳ ＩＯＲＧ ＩＲＥＴ
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（２）仮想原点設定（ＩＯＲＧ） 

 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 
Ｆ２を押すと、仮想原点設定モードに入りＸ軸の座標

表示の先頭がブリンクしＸ軸の仮想原点設定を示し
ます。 
 

 
 
 
 

 
数字を入力して現在位置座標を設定します。 
図の例では ／１ ／． ／２ ／３ ／４を押しま

す。 

 
 
 
 

 

／±を押すと先頭の符号が反転します。 

 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押せば、次の軸のＹ軸の設定に移ります。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
同様にして数字 ＥＮＴを押して各軸の仮想原点設
定を行います。 
 

 
 
 
 

 
θ軸の設定時にＥＮＴを押せば元の原点復帰動作メ

ニュー表示に戻ります。 

 
 
 
 

ファンクションキーはカーソルの移動のために使用
されます。（↑↓） 
現在Ｙ軸の設定が行われていたとし、Ｚ軸へ設定を移
したいとしますと、 

 
 
 
 

 
Ｆ２と押すことで移動できます。 
仮想原点設定の概念は 6-26 節のＧ９２命令（仮想原
点設定）を参照してください。 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＯＲＩＧＩＮ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＯＲＧＳ ＩＯＲＧ Ｉ ＲＥＴ

ＩＭＡＧＩＮＡＲＹ ＯＲＩＧＩＮ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

↑ ↓

ＩＭＡＧＩＮＡＲＹ ＯＲＩＧＩＮ

Ｘ＋１．２３４

Ｙ＋０．０００

↑ ↓

ＩＭＡＧＩＮＡＲＹ ＯＲＩＧＩＮ

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋０．０００

↑ ↓

ＩＭＡＧＩＮＡＲＹ ＯＲＩＧＩＮ

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋０．０００

↑ ↓

ＩＭＡＧＩＮＡＲＹ ＯＲＩＧＩＮ

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋１０．０００

↑ ↓

ＩＭＡＧＩＮＡＲＹ ＯＲＩＧＩＮ

Ｚ－５．４２０

θ－０．００５

↑ ↓

ＩＭＡＧＩＮＡＲＹ ＯＲＩＧＩＮ

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋１０．０００

↑ ↓

ＩＭＡＧＩＮＡＲＹ ＯＲＩＧＩＮ

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋１０．０００

↑ ↓

ＩＭＡＧＩＮＡＲＹ ＯＲＩＧＩＮ

Ｚ－５．４２０

θ－０．００５

↑ ↓
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（３）仮想原点復帰（ＩＲＥＴ） 

 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 
Ｆ３を押すと、仮想原点復帰動作モードに入り復 

帰軸を問い合わせてきます。 
 

 
 
 
 

 
復帰軸をＸ＋／ Ｙ＋／ Ｚ＋／ θ＋／ Ｘ―／ Ｙ－／ 
Ｚ－／ θ－／によって指定します。±は関係なく指定
できます。 
 

 
 
 
 

 

Ｘ＋／ Ｙ＋／ Ｚ＋／ θ＋／ 全軸を指定します。 

 

 
 
 
 

 
Ｚ－／ Ｚ軸のみを指定します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ＥＮＴを押すと仮想原点復帰を指定軸開始し原点復
帰中の表示になります。 
仮想原点位置とは座標の０の位置に復帰することで
す。 
復帰の動作条件は、マニュアルモードの条件設定（Ｃ
ＯＮＤ）で設定した動作条件です。 
また、Ｚ軸については特別なインターロック機能が、
マニュアルモードには用意されていて、Ｚ軸が原点位
置になくてＸもしくはＹ軸を原点復帰動作させる時
には左図のようなワーニング表示を行います。 
 
ＥＮＴを押せば、指定軸の仮想復帰動作を、 

ＥＮＴを押さないで他のキーを押せば原点復帰 
動作を行わず動作終了後の表示に戻ります。 
 

 
 
 
 

 
仮想原点復帰動作が完了すれば元の原点復帰動作メ
ニューに戻ります。 
復帰中は各軸の座標は現在位置を示します。 
 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＯＲＩＧＩＮ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＯＲＧＳ ＩＯＲＧ ＩＲＥＴ

ＩＭＡＧＩＮＡＲＹ ＲＥＴＵＲＮ

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋１０．０００

ＡＸＩＳ ＝

ＩＭＡＧＩＮＡＲＹ ＲＥＴＵＲＮ

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋１０．０００

ＡＸＩＳ ＝ＸＹＺθ

ＩＭＡＧＩＮＡＲＹ ＲＥＴＵＲＮ

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋１０．０００

ＡＸＩＳ ＝Ｚ

ＩＭＡＧＩＮＡＲＹ ＲＥＴＵＲＮ

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋１０．０００

ＡＸＩＳ ＝ＸＹＺθ ＲＥＴＵＲＮＩＮ

ＩＭＡＧＩＮＡＲＹ ＲＥＴＵＲＮ

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋１０．０００

Ｚ ＩＳＮ’Ｔ ＨＯＭＥ ！！

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＯＲＩＧＩＮ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＯＲＧＳ ＩＯＲＧ ＩＲＥＴ
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8-2 移動動作（ＭＯＶＥ） 
 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

Ｆ２を押すと、移動動作モードに入ります。 
４行目にファンクションキー対応の機能表示がされ
ています。 
Ｆ１ ＭＤＭ          Ｆ２ ＳＣＡＮ 
   指令値送り動作    スキャン送り動作 
Ｆ３ ＩＮＤＸ         Ｆ４ ＳＴＥＰ 

   ｲﾝﾃﾞｯｸｽ送り動作     １パルス送り動作 

 このモードでの動作条件は、マニュアルモードの条件設定 ＣＯＮＤ  で動作します。 
 各動作モードでは、位置データとして現在位置を格納することができます。 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＯＲＧ ＭＯＶＥ ＣＯＮＤ ＭＯＮＩ

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＶＥ

Ｘ－１．２３４

Ｙ－５．４２０

ＭＤＭ ＳＣＡＮ ＩＮＤＸ ＳＴＥＰ
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（１）指令値送り動作（ＭＤＭ） 
 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

Ｆ１を押すと、指令値送り動作モードに入り現在位置
からの移動座標をまずＸ軸から問い合わせてきます。 
このモードでは現在位置を位置データとして格納す
る機能があります。ファンクションキーを使用して格
納しますが、使用方法については次ページで説明しま
す。 
１行目右の＋００００は、位置データを格納する番地
を表示しています。 

 
 
 
 

数字を入力して移動先の座標値を設定します。 
図の例では、／1 ／0を押します。 

現在位置のままで移動させたくない軸は数字の入力
を行わずに次に進みます。 

 
 
 
 

 

／±を押すと先頭の符号が反転します。 
 

 
 
 
 

ＥＮＴを押せば、次の軸のＹ軸の設定に移ります。 

前の軸の設定を間違ってしまった場合にはＥＳＣを
押して元の表示に戻って再度設定してください。 

 
 
 
 

 
同様にして数字 ＥＮＴを押して各軸の移動先座 

標の設定を行います。 

 
 
 
 

 
θ軸の設定時にＥＮＴを押せば設定された座標値に

移動を開始し、元の座標値設定に戻ります。 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＶＥ

Ｘ－１．２３４

Ｙ－５．４２０

ＭＤＭ ＳＣＡＮ Ｉ ＮＤＸ ＳＴＥＰ

ＭＯＶＥ ＮＥＷ Ｐ ＯＳ． ＋００００

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋１０．０００

ＮＯ ＩＮＣ Ｄ ＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＭＯＶＥ ＮＥＷ ＰＯＳ． ＋００００

Ｘ－１０

Ｙ＋１０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＭＯＶＥ ＮＥＷ ＰＯＳ． ＋００００

Ｘ＋１０

Ｙ＋１０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＭＯＶＥ ＮＥＷ ＰＯＳ． ＋００００

Ｘ＋１０

Ｙ＋１０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＭＯＶＥ ＮＥＷ Ｐ ＯＳ． ＋００００

Ｚ－１５． ０３

θー１１．１

ＮＯ ＩＮＣ Ｄ ＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＭＯＶＥ ＮＥＷ Ｐ ＯＳ． ＋００００

Ｘ＋１０

Ｙ＋１０．０００

ＮＯ ＩＮＣ Ｄ ＥＣ ＳＴＯＲＥ
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ファンクションキーの操作方法と機能 
 
マニュアルモードのＭＯＶＥ機能では位置データの
格納ができます。 
左図の１行目右の＋００００は格納する位置番号で、
＋符号の時は格納した後、格納番地を自動的に＋１
し、－符号のときは自動的に－１します。 
各ファンクションキーの機能を示します。 
 ＮＯ   ：位置番号の再設定 
 ＩＮＣ  ：位置番号の推移をインクリメント 
 ＤＥＣ  ：位置番号の推移をデクリメント 
 ＳＴＯＲＥ：現在位置を指定位置番号に格納 

 
 
 
 

位置番号の再設定 
 
Ｆ１を押すと位置番号再設定メニューとなり再設定
する位置番号を問い合わせてきます。 

 
 
 
 

 
数字を入力して位置番号を設定します。 
図の例では、／１ ／２ ／３を押します。 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

 

ＥＮＴを押すと、設定された位置番号が登録さ 

れます。 
 

 
 
 
 

位置番号推移 
 
Ｆ３を押すと、位置番号の前にある符号が－になり位

置番号の推移がデクリメントになります。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ２を押すと、位置番号の前にある符号が＋になり位

置番号の推移がインクリメントになります。 

 
 
 
 

位置データ格納 
 
Ｆ４を押すと、現在位置データを位置番号１２３に格

納します。位置番号の符号が＋になっていますので位
置番号表示が＋０１２４になります。 
もし、位置番号の符号が－のときは－０１２２になり
ます。 
位置番号０１２３には次のデータが格納されます 
      Ｘ軸：＋１０．０００㎜ 
      Ｙ軸：＋  ０．０００㎜ 
      Ｚ軸：－１５．０３０㎜ 
      θ軸：－１１．１００㎜ 

 

ＭＯＶＥ ＮＥＷ ＰＯＳ． ＋００００

Ｘ＋１０

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＭＯＶＥ ＮＥＷ ＰＯＳ． ＋００００

Ｘ＋１０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＯＳ ＮＵＭＢＥＲ＝■

ＭＯＶＥ ＮＥＷ ＰＯＳ． ＋００００

Ｘ＋１０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＯＳ ＮＵＭＢＥＲ＝１２３■

ＭＯＶＥ ＮＥＷ ＰＯＳ． ー０１２３

Ｘ＋１０

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＭＯＶＥ ＮＥＷ ＰＯＳ． ＋０１２３

Ｘ＋１０

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＭＯＶＥ ＮＥＷ Ｐ ＯＳ． ＋０１２４

Ｘ＋１０

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ Ｄ ＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＭＯＶＥ ＮＥＷ Ｐ ＯＳ． ＋０１２３

Ｘ＋１０

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ Ｄ ＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＭＯＶＥ ＮＥＷ ＰＯＳ． ＋０１２３

Ｚ－１５．０３０

θ－１１．１

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ
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（２）スキャン送り動作（ＳＣＡＮ） 

 

 
 
 
 

 
(注)スキャン送り動作については、 
スキャン送り動作の説明と条件を参照してください。 

 
 
 
 

 
Ｆ２を押すとスキャン送り動作モードに入り各軸の

現在位置を表示します。 
 
１行目右の＋０１２３とファンクションキーの説明
は指令値送り動作（ＭＤＭ）を参照ください。 
１行目中央に表示されているＨＩは、このモードの速
度レンジを示しています。 
 
SHIFT を押すと速度レンジの切り替えができます。 

 
Ｘ＋／ Ｙ＋／ Ｚ＋／ θ＋／を押すことで各 Ｘ－／ 
Ｙ－／ Ｚ－／ θ－／軸がフォワード方向に駆動し、を

押すことでリバース方向に駆動します。離すと停止し
ます。 
押している軸全てが動作します。 
 
駆動中にを SLOW／を押すと自起動速度まで減速し、離
すと最高速度まで加速します。 
現在位置表示は動作中でもリアルタイムに表示しま
す。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

速度変更 
 
停止している時に SHIFT を押すと、スキャン送りの最

高速度レンジを変更することができます。 
速度設定値は条件設定（ＣＯＮＤ）が基準です。 
 

 
 
 
 

 

Ｆ１を押すと、条件設定の 1/10 が最高速度。 

Ｆ２ Ｆ３がそれぞれ 1/2,1/1 の速度になります。 
例では、Ｆ１を押して1/10の速度に設定します。 

 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＶＥ

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋１０．０００

ＭＤＭ ＳＣＡＮ Ｉ ＮＤＸ ＳＴＥＰ

ＳＣＡＮ ＦＥＥＤ ＨＩ ＋０１２３

Ｘ＋１０．０００

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ Ｄ ＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＳＣＡＮ ＦＥＥＤ ＨＩ ＋０４５７

Ｘ＋１０．０００

Ｙ＋０．０００

ＬＯＷ ＭＩＤ ＨＩ ＊

ＳＣＡＮ ＦＥＥＤ ＬＯＷ ＋０４５７

Ｘ＋１０．０００

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

±

ＳＬＯＷ

自起動速度

最高速度
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スキャン送り動作の説明と条件 
 加減速方式でＳ字曲線パターン(パターン1～8)を選択しスキャン送り動作を行う時、ローダ
のボタン操作とパルス出力は次のようになります。 
 この項の説明はＳ字曲線パターン動作時のみで、台形駆動時には該当しません。 
 なお加減速方式の設定は、11-4節を参照してください。 
 
 ◆ローダボタン操作と動作◆ (S 字曲線パターン動作時のみ)  

  装置の動作状態 動作内容  

 1 パルス停止状態か
ら 

①スキャンON で起動・加速を開始し、設定最高速で定速動作。 
②スキャンOFF で減速を開始し、自起動速度に達し停止。 
(注)OFF すると自起動速度まで減速停止し、その間 ON は受け付
けません。 

 

 2 パルス出力中に ①スキャンOFF による減速中のスキャンON は受け付けず、動作に
変化はありません。 
②スキャンOFF で減速して停止します。減速中に再度スキャンON
しても、即再加速しません。減速停止時にスキャンON の状態で
あれば、即再起動となります。 

 

 3 スキャンOFF 中に スローON しても、パルス出力しません。  

 4 スキャンON 中に ①スローON で減速開始し、減速完了後自起動速度でパルス出力
を続ける。 
②スローOFF でいったん自起動速度まで減速停止後、最高速度へ
再加速。 (注)減速の途中で再加速にはなりません。 

 

 5 スローON の後 ①スローON で、自起動速度でパルス出力。 
②パルス出力中スキャンON のままスローOFF で、いったん停止後
に加速開始。 
③パルス出力中スローON のままスキャンOFF でパルス出力停止。 

 

 スキャンは Ｘ＋／ ～ θ＋／  Ｘ―／ ～ θ－／の各ボタン、スローは SLOW／ ボタンを示し
ます。 

 

  
◆動作条件◆ (S 字曲線パターン動作時のみ) 

 

 傾斜設定値 傾斜設定値は、最小０．５％になります。 
ローダの「COND」メニューで傾斜値を０．１～０．４％に設定した場合、
スキャン動作時では０．５％に変更されます。この処理はスキャン動作
時のみです。 

 

 加減速時間 加減速時間は次の３つの条件が揃った時、計算値より長くなる場合があ
ります。 
１：速度レンジ「低速」設定時。 
２：自起動・最高速度の差が４８KHz 以上。 
３：ローダでの傾斜設定が０．１～０．５％。 
設定最高速に達する動作が、該当します。長くなる時間は、ケースバイ
ケースとなります。 
(注1) 加速中にスキャン OFF した場合は、加減速時間が長くなることは
ありません。 

(注2) 上記条件が揃った場合でも位置決め動作は正しく行われ、急加
速・急減速・減速開始が早まる動作にはなりません。 
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（３）インデックス送り動作（ＩＮＤＸ） 

 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 
Ｆ３を押すとインデックス送り動作モードに入り各

軸のインデックス量を表示し、まずＸ軸のインデック
ス量の設定を問い合わせてきます。 
 
１行目右の＋０４５７とファンクションキーの説明
は 8-2 節の指令値送り動作（ＭＤＭ）を参照してくだ
さい。 
 

 
 
 
 

 
数字を入力してインデックス量を設定します。 

インデックス量は符号設定はありません。 
図の例では／５ ／． ／５を押します。 

インデックス量を表示のままで変更しない場合には
数字の入力を行わずに次に進みます。 
 

 
 
 
 

 

ＥＮＴを押せば、次のＹ軸の設定に移ります。 
 
前の軸の設定を間違った場合は、ＥＳＣを押して元の

表示に戻って再度設定してください。 
 

 
 
 
 

 
同様にして数字 ＥＮＴを押して各軸のインデック
ス量の設定を行います。 

 
 
 
 

 
θ軸の設定時にＥＮＴを押せば、設定されたインデッ

スク量での動作メニューになります。 
この動作メニューから再度インデックス量を設定し
たい場合にはＥＳＣを押すとインデックス量設定メ

ニューに戻ります。 
 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＶＥ

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋１０．０００

ＭＤＭ ＳＣＡＮ ＩＮＤＸ ＳＴＥＰ

ＩＮＤＥＸ ＦＥＥＤ ＋０４５７

Ｘ１０．０００

Ｙ５．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＩＮＤＥＸ ＦＥＥＤ ＋０４５７

Ｘ５．５

Ｙ５．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＩＮＤＥＸ ＦＥＥＤ ＋０４５７

Ｘ５．５

Ｙ５．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＩＮＤＥＸ ＦＥＥＤ ＋０４５７

Ｚ１０

θ０．１５

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＩＮＤＥＸ ＦＥＥＤ ＋０４５７

Ｘ＋１０．００ ０

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ
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インデックス動作 
 
Ｘ＋／ Ｙ＋／ Ｚ＋／ θ＋／を押すことで各軸がフォ

ワード方向にインデックス量駆動し、Ｘ―／ Ｙ－／ 
Ｚ－／ θ－／を押すことでリバース方向にインデック

ス量駆動します。 
各軸同時に動作させることが可能です。 
 
この動作は条件設定の条件で加減速を伴って動作し
ます。また、キーを押す毎にインデックス量駆動しま
すが、押し続けると停止後に約０．３秒経過したら再
度駆動します。 
現在位置表示は動作中でもリアルタイムに表示しま
す。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
インデックス量の設定が以下の設定になっていたと
します。 
  Ｘ軸： ５．５００㎜ 
  Ｙ軸：  ５．０００㎜ 
  Ｚ軸：１５．０００㎜ 
  θ軸： ０．１５０㎜ 
 

 
 
 
 

 
現在位置表示が左図のようになっているとします。 
 

 
 
 
 

 
Ｘ＋／を１回押しますとＸ軸がフォワード方向にイン

デックス量駆動して現在位置表示が左図のようにな
ります。 
  +10.000＋5.500 = +15.500㎜ 
 

 
 
 
 

 

θ＋／を１回押しますと現在位置表示が左図のように
なります。 
    -11.100＋0.150 = -10.950 ㎜ 
 

 

ＩＮＤＥＸ ＦＥＥＤ ＋０４５７

Ｘ＋１０．００ ０

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＩＮＤＥＸ ＦＥＥＤ ＋０４５７

Ｘ５．５

Ｙ５．０００

ＮＯ ＩＮＣ Ｄ ＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＩＮＤＥＸ ＦＥＥＤ ＋０４５７

Ｘ＋１０．００ ０

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＩＮＤＥＸ ＦＥＥＤ ＋０４５７

Ｘ＋１５．５０ ０

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＩＮＤＥＸ ＦＥＥＤ ＋０４５７

Ｚ－１５．０３０

θ－１０．９５ ０

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

＋

－

ﾌ ｫﾜｰﾄﾞ

ﾘﾊﾞｰ ｽ
0.3sec

ＩＮＤＥＸ ＦＥＥＤ ＋０４５７

Ｚ１５

θ０．１５

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ
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（４）１パルス送り動作（ＳＴＥＰ） 

 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 
Ｆ４を押すと１パルス送り動作モードに入り各軸の

現在位置を表示します。 
 
１行目右の＋０４５７とファンクションキーの説明
は 8-2 節の指令値送り動作（ＭＤＭ）を参照してくだ
さい。 
 
Ｘ＋／ Ｙ＋／ Ｚ＋／ θ＋／を押すことで各軸がフォ
ワード方向に１パルス駆動し、Ｘ－／ Ｙ－／ Ｚ－／ 
θ－／を押すことでリバース方向に１パルス駆動しま

す。 
押している軸全てが動作します。 
各軸同時に動作させることが可能です。 
 
キーを押す毎に１パルス駆動しますが、押し続けると
１パルス駆動後約０．３秒経過したら再度１パルス駆
動します。 
 
現在位置表示は動作中でもリアルタイムに表示しま
す。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＶＥ

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋１０．０００

ＭＤＭ ＳＣＡＮ ＩＮＤＸ ＳＴＥＰ

ＩＮＤＥＸ ＦＥＥＤ ＋０４５７

Ｘ＋１０．０００

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

＋

－

ﾌｫﾜ ｰﾄ ﾞ

ﾘﾊﾞ ｰｽ 0. 3se c
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8-3 条件設定（ＣＯＮＤ） 
 

 
 
 
 

 
表示の設定値で変更しない時はＥＮＴのみを押して

ください。設定データは電源を切っても記憶していま
す。 

 
 
 
 

 
Ｆ３を押すと、マニュアルモードの原点復帰動作（Ｏ
ＲＧ）や移動（ＭＯＶＥ）での動作の条件を設定する
モードに入ります。 
まずＸ軸の動作条件設定に入り、 
  ＲＡＭＰ    ：加減速度 
  ＳＥＬＦ ＳＰＤ：自起動速度 
  ＭＡＸ  ＳＰＤ：最高速度 
の設定を行います。設定内容などは 6-17 節のＧ１１
命令を参照してください。 
 

 
 
 
 

Ｘ軸ＲＡＭＰ設定 
 
数字を入力して加減速度を設定します。 

図の例では、／１ ／０ ／０を押します。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 

ＥＮＴを押すと、ＲＡＭＰ設定が完了し次のＳＥＬＦ 
ＳＰＤの設定になります。 
 
 ＲＡＭＰの設定範囲およびエラー表示 
設定範囲は 0.1～100 までです。もしこの範囲外の設
定をすれば左図のような表示がされます。 
ＥＳＣを押せば設定表示に戻ります。 

 

 
 
 
 

Ｘ軸ＳＰＤ設定 
 
同様にして数字 ＥＮＴ 数字を押して自起動速度

最高速度を設定します。 
この速度設定には設定値の上限はありませんが、内部
演算での速度が上限を越えた場合には自動的に設定
できる上限値で動作します。 
 

 
 
 
 

Ｙ・Ｚ・θ軸設定 
 
ＥＮＴを押せば、次の軸の設定に移ります。 

Ｘ軸と同様の方法で設定してください。 
 
θ軸の設定が完了すれば元のマニュアルモードの表
示に戻ります。 
 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＯＲＧ ＭＯＶＥ Ｃ ＯＮＤ ＭＯＮＩ

ＣＯＮＤＩＴＩＯＮ ＳＥＴＴＩＮＧ Ｘ

ＲＡＭＰ ＝ ２０．０

ＳＥＬＦ ＳＰＤ＝ ５０

ＭＡＸ ＳＰＤ＝ ６０００００

ＣＯＮＤＩＴＩＯＮ ＳＥＴＴＩＮＧ Ｘ

ＲＡＭＰ ＝ １００■

ＳＥＬＦ ＳＰＤ＝ ５０

ＭＡＸ ＳＰＤ＝ ６０００００

ＣＯＮＤＩＴＩＯＮ ＳＥＴＴＩＮＧ Ｘ

ＲＡＭＰ ＝ １００

ＳＥＬＦ ＳＰＤ＝ ５０

ＭＡＸ ＳＰＤ＝ ６０００００

ＣＯＮＤＩＴＩＯＮ ＳＥＴＴＩＮＧ Ｘ

ＲＡＭＰ ＝ ２００

ＳＥＬＦ ＳＰＤ＝ ５０

ＢＡＤ ＮＵＭＢＥＲ ＥＲＲ ０３

ＣＯＮＤＩＴＩＯＮ ＳＥＴＴＩＮＧ Ｙ

ＲＡＭＰ ＝ ２０．０

ＳＥＬＦ ＳＰＤ＝ ５０

ＭＡＸ ＳＰＤ＝ ６０００００

ＣＯＮＤＩＴＩＯＮ ＳＥＴＴＩＮＧ Ｘ

ＲＡＭＰ ＝ １００

ＳＥＬＦ ＳＰＤ＝ １０００

ＭＡＸ ＳＰＤ＝９９９９９９ ９９９
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8 -4 モニタ（ＭＯＮＩ） 
 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 
Ｆ４を押すと、モニタモードに入ります。 

４行目にファンクションキー対応の機能表示がされ
ています。 
 
Ｆ１ ＩＮ            Ｆ２  ＯＵＴ  

   汎用／専用入力      汎用／専用出力  
Ｆ３ ＳＥＮＳ          Ｆ４   ＤＲＩＶ 

   センサ入力モニタ      ドライバ入出力  
 
 
ＥＳＣを押すことで、各モードから抜け出すことが可

能です。 
また出力信号を操作して変更した場合は、そのモード
を抜け出す時に自動的に元の状態に復旧します。 
 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＯＲＧ ＭＯＶＥ ＣＯＮＤ ＭＯＮＩ

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＮＩ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＩＮ ＯＵＴ Ｓ ＥＮＳ ＤＲＩＶ
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（１）汎用／専用入力モニタ（ＩＮ） 

 

 
 
 
 

 
ＯＮ 表示：＊ 
ＯＦＦ表示：－ 
常時モニタしています。 
 

 
Ｆ１を押すと汎用入力モニタモードに入ります。 

１段目に汎用入力０～１５，２段目に汎用入力１６～
３１までのＯＮ／ＯＦＦ状態を表示しています。15-2
節のＩＮＰＵＴコネクタを参照ください。 
モータ設定がＣＢＳの場合は、汎用入力のモニタ機能
に影響しません。 
 
入力端子
番号 

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 
1
0 
1
1 
1
2 
1
3 
1
4 
1
5 

I00 - - - - - - - - - - - - - - - - 

I16 - - - - - - - - - - - - - - - - 
 

入力端子
番号 

1
6 
1
7 
1
8 
1
9 
2
0 
2
1 
2
2 
2
3 
2
4 
2
5 
2
6 
2
7 
2
8 
2
9 
3
0 
3
1 

 

 
 
 
 

 

 
Ｆ１を押すと専用入力モニタモードに入ります。 
15-2 節のＩＮＰＵＴコネクタを参照ください。 
 

PG 起動 外部停止 リセット 減速停止 手動 
原点 
サーチ 

- - - - - - 

- - - -   
 

PG 番号 0 PG 番号 1 PG 番号 2 PG 番号 3   

 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 
再びＦ１を押すと前の汎用入力モニタモードに戻り

ます。 

 
 
 
 

 
ＥＳＣを押すと元のモニタメニューに戻ります。 
 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＮＩ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＩＮ ＯＵＴ ＳＥＮＳ ＤＲＩＶ

ＧＥＮＥＲＡＬ ＩＮＰＵＴ

Ｉ００ －－－－＊－－－＊－－－－－－－

Ｉ１６ －＊－－－－－－－－＊－－－－－

ＥＸＣＬ

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＮＩ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＩＮ ＯＵＴ ＳＥＮＳ ＤＲＩＶ

ＧＥＮＥＲＡＬ ＩＮＰＵＴ

Ｉ００ －－－－＊－－－＊－－－－－－－

Ｉ１６ －＊－－－－－－－－＊－－－－－

ＥＸＣＬ

ＥＸＣＬＵＳＩＶＥ ＩＮＰＵＴ

－－－－＊－

－＊＊－

ＧＥＮＥ
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（２）汎用／専用出力モニタ（ＯＵＴ） 

 

 
 
 
 

 
ＯＮ 表示：＊ 
ＯＦＦ表示：－ 
 

 
Ｆ２を押すと汎用／専用出力モニタモードに入りま

す。１段目に汎用出力、２段目に専用出力と汎用出力
の状態を表示し、汎用出力端子０の位置にカーソルが
あります。 
 

    0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 
1
0 
1
1 
1
2 
1
3 
1
4 
1
5 

    - - - - - - - - - - - - - - - - 

- - - - - - - - - - - - - - - - - - - - 
 

A B C D 
1
6 
1
7 
1
8 
1
9 
2
0 
2
1 
2
2 
2
3 
2
4 
2
5 
2
6 
2
7 
2
8 
2
9 
3
0 
3
1 

 

 
 
 
 

0～31：汎用出力 
A:レディ B:移動中 C:エラー D:原点位置 

 
 
 
 

 
ＯＮ／ＯＦＦ操作 
カーソル位置の出力を／±を押すことで ON/OFF が反

転します。 
例では、上の図から／±を押した状態です。 

モータ設定がＣＢＳの場合は、専用出力となる端子は
操作できません。 
 

 
 
 
 

 
カーソル移動 
カーソル移動は４行目に表示していますファンクシ
ョンキーを使用して移動させます。 
 
Ｆ１カーソル位置を行内で左に移動させます。左端の

時は右端に移動します。 
 
Ｆ２カーソル位置を行内で右に移動させます。右端の

時は左端に移動します。 
 
Ｆ３カーソル位置の行を変更します。 

 
Ｆ４カーソル位置の行を変更します。 

 
 
 
 

 
ＥＳＣを押すと元のモニタメニューに戻ります。 
 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＮＩ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＩＮ ＯＵＴ ＳＥＮＳ ＤＲＩＶ

ＯＵＴＰＵＴ

－－－－－＊－－－＊－－－－－－

－＊－－－＊－－－＊－－－＊－－－＊－－

← → ↑ ↓

ＯＵＴＰＵＴ

－－－－－＊－－－＊－－－－－－

－＊－－－＊－－－＊－－－＊－－－＊－－

← → ↑ ↓

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＮＩ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＩＮ ＯＵＴ ＳＥＮＳ ＤＲＩＶ

ＯＵＴＰＵＴ

＊－－－－＊－－－＊－－－－－－

－＊－－－＊－－－＊－－－＊－－－＊－－

← → ↑ ↓
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（３）センサ入力モニタ（ＳＥＮＳ） 

 

 
 
 
 

 
ＯＮ 表示：＊ 
ＯＦＦ表示：－ 
常時モニタしています。 
 

 
Ｆ３を押すとセンサ入力モニタモードに入ります 

 
15-1 節のＸＹＺθ ＡＸＩＳコネクタを参照くださ
い。 
 

 フォワード 
オーバラン 

リバース 
オーバラン 

二ア原点 原点信号  

 － － － －  

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 
ＥＳＣを押すと元のモニタメニューに戻ります。 
 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＮＩ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＩＮ ＯＵＴ ＳＥＮＳ ＤＲＩＶ

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＮＩ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＩＮ ＯＵＴ ＳＥＮＳ ＤＲＩＶ

ＳＥＮＳＯＲ

Ｘ ーー＊－ Ｙ ＊－－－

Ｚ ーー＊－ θ ＊－－－
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（４）ドライバ入出力モニタ（ＤＲＩＶ） 

 

 
 
 
 

 
ＯＮ 表示：＊ 
ＯＦＦ表示：－ 
常時モニタしています。 
 

 
Ｆ４を押すとドライバ入出力モニタモードに入りま

す。 
15-1 節のＸＹＺθ ＡＸＩＳコネクタを参照くださ
い。 
 

 入力 出力  

 ｾｯﾄｱｯﾌﾟ ｱﾗｰﾑ 偏差ｶｳﾝﾀ
ｵｰﾊﾞﾌﾛｰ 

ﾓｰﾀﾌﾘｰ 
偏差ｶｳﾝﾀﾘ
ｾｯﾄ 
 

 － － － － －  

 
 
 
 

このメニューに入るとＸ軸のモータフリー出力信号
の位置にカーソルがあります。 

 
 
 
 

出力ＯＮ／ＯＦＦ操作 
カーソル位置の出力を／±を押すことで ON/OFF が反
転します。 
 
例では、上の図から／±を押した状態です。 
 

 
 
 
 

 
カーソル移動 
カーソル移動は４行目に表示していますファンクシ
ョンキーを使用して移動させます。 
 
Ｆ１カーソル位置を行内で左に移動させます。左端の

時は右端に移動します。 
 
Ｆ２カーソル位置を行内で右に移動させます。右端の

時は左端に移動します。 
 
Ｆ３カーソル位置の行を変更します。 

 
Ｆ４カーソル位置の行を変更します。 

 

 
 
 
 

 
ＥＳＣを押すと元のモニタメニューに戻ります。 

 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＮＩ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＩＮ ＯＵＴ ＳＥＮＳ ＤＲＩＶ

ＤＲＩＶＥＲ

Ｘ －－＊ ＊－ Ｙ ＊－－ －－

Ｚ －＊－ －＊ θ －－－ ＊＊

← → ↑ ↓

ＤＲＩＶＥＲ

Ｘ －－＊ －－ Ｙ ＊－－ －－

Ｚ －＊－ －＊ θ －－－ ＊＊

← → ↑ ↓

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＮＩ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＩＮ ＯＵＴ ＳＥＮＳ ＤＲＩＶ

ＤＲＩＶＥＲ

Ｘ －－＊ －－ Ｙ ＊－－ －－

Ｚ －＊－ －＊ θ －－－ ＊＊

← → ↑ ↓
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9. プレイモード操作 
 

図 9-1．プレイモード機能系統図 
 

ＥＳＣ を押すと、機能系統図で示しますように一つ前のモード表示に戻ります。 
 

 
 
 
 

 
各軸の座標値は、現在位置の座標です。 
例では全ての軸が 0.000 ㎜にあります。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ２を押すと、プレイモードに入ります。 

ＥＳＣを押すと前のモード（モード入力待ち）に戻

ります。 
４行目にファンクションキー対応の機能表示がさ
れています。 
Ｆ１ ＡＰＰ       Ｆ２ ＰＯＳ 

   プログラム起動    位置データ連続移動 
 

 
 動作条件のデフォルト値はパラメータ操作のＥＸＥ ＣＯＮＤです。 
ただし、アプリケーションプログラム中の動作条件設定命令があればその値で動作します。 

 

初 期 画 面 システムおよびバージョン表示

ＰＬＡＹ ＡＰＰ ＣＯＮＴ

ＳＴＥＰ

ＥＸＴ

ＰＯＳ

連続動作

ステップ動作

外部起動動作

位置データ連続移動

プレイモード プログラム

位置データ

ＭＯＤＥ ？

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＬＡＹ Ｍ ＡＮＵ ＰＡＲＡ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＰＰ ＰＯＳ
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9-1 アプリケーションプログラム起動（ＡＰＰ） 
 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 
Ｆ１を押すと、プレイモードのアプリケーションプロ

グラム起動メニューに入り、アプリケーションのプロ
グラム番号を問い合わせます。 
 

  
実行させたいプログラム番号を数字入力します。 
プログラム番号は０～９９までの１００プログラム
です。 
 
例では、／１ ／０を押します。 
 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押しますと、正常な場合にはプログラム内容
のチェックを行います。 
一瞬しか表示が出ません。 
チェックして異常があった場合は以下の表示。 

 
 
 
 

指定プログラム番号にプログラムが無かった場合 
 
左図のように表示されＥＮＴを押すことでプレイモ

ードのメインメニューに戻ります。 

 
 
 
 

 
プログラム番号が正常であれば左図の表示をし、プロ
グラム実行モードを問い合わせてきます。 
実行モード指定はファンクションキーが対応し、 
Ｆ１ ＣＯＮＴ       Ｆ２ ＳＴＥＰ 
   自動実行          １ステップ実行 
Ｆ３ ＥＸＴ 

   外部起動実行 
左図の表示の１行目 
  １０   ：プログラム番号 
  ０００ ：行番号 
各実行モードの詳細は各モードで説明します。 
 

 

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＰＰ ＰＯＳ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＡＰＰ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＰＰＬＩＣＡＴＩＯＮ ＮＯ＝０

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＡＰＰ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＰＰＬＩＣＡＴＩＯＮ ＮＯ＝１０

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＡＰＰ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧＲＡＭ ＣＨＥＣＫＩＮＧ ！！

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＡＰＰ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧＲＡＭ ＮＯ ＥＸＩＳＴ ！！

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＡＰＰ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＣＯＮＴ ＳＴＥＰ ＥＸＴ
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（１）自動実行モード（ＣＯＮＴ） 

 

 
 
 
 

 
プログラムを行番号０００から連続して実行します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Ｆ１を押しますと、自動実行モードに入りプログラム

動作を行います。 
左上図はパラメータ操作のＤＩＳＰＬＡＹでモニタ
表示必要の場合です。 
現在位置表示や現在実行されているプログラム番号
と実行行を表示します。 
 
左下図はモニタ表示不必要にした場合です。 
現在位置表示や現在実行されている行番号を表示し
ません。 
 

 
 
 
 

 
プログラム実行中エラーが発生した場合は４行目に
エラー内容を表示します。 
左図はプログラムエラーが発生した場合の例です。 
 

 
 
 
 

 
プログラム実行が終了したら左図のようにプレイモ
ードのメインメニューに戻ります。 

 

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＣＯＮＴ ＳＴＥＰ Ｅ ＸＴ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０１５

Ｘ＋１２．３４０

Ｙ－０．１００

ＣＯＮＴＩＮＵＯＵＳ ＭＯＤＥ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＣＯＮＴＩＮＵＯＵＳ ＭＯＤＥ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０１６

Ｘ＋１２．３４０

Ｙ－０．１００

ＰＲＯＧＲＡＭ ＥＲ Ｒ ２４

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ

Ｘ＋２００．０００

Ｙ－１５．０００

ＡＰＰ ＰＯＳ
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（２）１ステップ実行モード（ＳＴＥＰ） 

 

 
 
 
 

 
プログラムを１行づつ実行します。 
 
ＥＮＴを押す毎に１行実行し、ＥＮＴ以外のキーを押
すと元のプレイモードのメインメニューに戻ります。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ２を押しますと、１ステップ実行モードに入りま
す。 
一瞬左図の表示を行います。 
 

 
 
 
 

 
次に１行実行待ち表示をし、ＥＮＴキー入力を待ちま

す。 
 

 
 
 
 

 
プログラム実行中エラーが発生した場合は４行目に
エラー内容を表示します。 
左図はプログラムエラーが発生した場合の例です。 
 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押すと、１行実行中は左図の表示をし実行が

完了すれば、実行待ちの表示に戻ります。 

 

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＣＯＮＴ ＳＴＥＰ ＥＸＴ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

１ ＳＴＥＰ ＭＯＤＥ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＷＡＩＴＩＮＧ ＲＥＳＴＡＲＴ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０１６

Ｘ＋１２．３４０

Ｙ－０．１００

ＰＲＯＧＲＡＭ ＥＲＲ ２４

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０１５

Ｘ＋１２．３４０

Ｙー０．１００

１ ＳＴＥＰ ＭＯＤＥ
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（３）外部起動実行モード（ＥＸＴ） 

 

 
 
 
 

 
プログラム起動信号（ＩＮＰＵＴコネクタ）で起動し
ます。 
動作内容は自動実行モードと同様です。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Ｆ３を押しますと、外部起動実行モードに入りプログ

ラム起動信号待ちになります。 
 
プログラム起動信号が入力されれば自動実行と同様

の動作を行います。 
左上図はパラメータ操作のＤＩＳＰＬＡＹでモニタ
表示必要の場合です。 
現在位置表示や現在実行されているプログラム番号
と実行行を表示します。 
 
左下図はモニタ表示不必要にした場合です。 
現在位置表示や現在実行されている行番号を表示し
ません。 
 

 
 
 
 

 
プログラム実行中エラーが発生した場合は４行目に
エラー内容を表示します。 
左図はプログラムエラーが発生した場合の例です。 
 

 
 
 
 

 
プログラム実行が終了したら左図のようにプレイモ
ードのメインメニューに戻ります。 

 

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＣＯＮＴ ＳＴＥＰ ＥＸＴ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０１５

Ｘ＋１２．３４０

Ｙ－０．１００

ＥＸＴＥＲＮＡＬ ＭＯＤＥ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＥＸＴＥＲＮＡＬ ＭＯＤＥ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０１６

Ｘ＋１２．３４０

Ｙ－０．１００

ＰＲＯＧＲＡＭ ＥＲＲ ２４

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ

Ｘ＋２００．０００

Ｙ－１５．０００

ＡＰＰ ＰＯＳ
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（４）プログラム実行中の時のその他の表示 

 

 
 
 
 

一時停止表示 
自動実行もしくは外部起動実行モードの動作中に 
減速停止信号（ＩＮＰＵＴコネクタ）が入力されれば
現在実行中の命令を終了後（移動中の場合には減速停
止後）左図の表示をします。 
また、Ｍ００命令を実行した時も同様の表示をしま
す。 
 
ＥＮＴもしくはプログラム起動信号を入力するとプ

ログラムの実行を再開します。（移動中で減速停止し
た場合は残りの移動を行います。） 
 
ＥＳＣキーをローダから入力すると再開の中止と判

断し、プレイモードのメインメニューに戻ります。 
 

 
 
 
 

実行プログラムエラー表示 
左図は、プログラム実行中にプログラムエラーが発生
した場合の表示です。 
エラーが発生したのは、次の箇所です。 
  プログラム番号 １０ 
  行番号     ０１５ 
 

 
 
 
 

動作中のエラー 
様々なエラーがあり、 
 □□□□□□□：エラー内容 
            △△：エラーコード 
を表示します。エラーコードは本機のＭＯＮＩランプ
でも表示します。 
詳細は、13-1 節のエラーコードを参照ください。 
 

 
 
 
 

エラー状態からの復旧 
 
ＥＳＣもしくはリセット信号（ＩＮＰＵＴ）を入力す
ることで元のプレイモードのメインメニューに戻り
ます。 
エラーの原因を取り除いて再度実行してください。 
 

 
 
 
 

コントローラ内部のエラー 
本機は内部でハードウェアの自己診断を行っていま
す。この自己判断で異常が発見された時に左図の表示
を行います。 
ローダや外部信号で復旧させることはできません 
一旦電源を切って再投入して実行してください。 
再投入しても再びこの表示が出た場合は、本機が異常
かもしくは外部の環境と思われます。 
代理店もしくは弊社営業部までご連絡ください。 

 

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０１５

Ｘ＋１２．３４０

Ｙー０．１００

ＷＡＩＴＩＮＧ ＲＥ ＳＴＡＲＴ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０１５

Ｘ＋１２．３４０

Ｙ－０．１００

ＰＲＯＧＲＡＭ ＥＲＲ ２４

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０１５

Ｘ＋１２．３４０

Ｙ－０．１００

□□□□□□□ ＥＲＲ △△

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ

Ｘ＋１２．３４０

Ｙ－０．１００

ＡＰＰ ＰＯＳ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ １０ ０１５

Ｘ＋１２．３４０

Ｙ－０．１００

ＨＡＲＤＷＡＲＥ ＥＲＲＯＲ
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9-2 位置データ連続移動（ＰＯＳ） 
 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 
Ｆ２を押すと、プレイモードの位置データ連続移動メ

ニューに入り、位置データ番号を問い合わせてきま
す。 
 

 
 
 
 

 
実行開始したい位置データ番号を数字入力します 
 
例では／１ ／０を押します。 

 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押しますと、開始の位置データ番号が設定さ

れます。 
 
ファンクションキーの機能は、 
Ｆ１ ＮＯ          Ｆ２ ＩＮＣ 

   位置番号再設定     推移方向＋指定 
Ｆ３ ＤＥＣ 

   推移方向－指定 
 
ファンクションキーの操作方法は次ページで説明し
ています。 
１行目の＋００１０は位置番号で、＋符号の時は動作
後、位置番号を自動的に＋１し、－符号の時は自動的
に－１します。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ＥＮＴもしくはプログラム起動信号入力毎に表示の

位置データ番号の座標値に移動します。 
移動完了後位置データ番号の前の符号が＋なので位
置番号を＋１して＋００１１になります。 
 
もし、符号が－なら－０００９になります。 
 

 

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＰＰ ＰＯＳ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＋００００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＯＳ ＮＵＭＢＥＲ＝０

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＋００００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＯＳ ＮＵＭＢＥＲ＝１０

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＋００１０

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＋００１０

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＋００１１

Ｘ＋１２．３４０

Ｙ－０．１００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ

移動 
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ファンクションキーの操作方法と機能 

 
 
 
 

位置番号の再設定 
 
Ｆ１を押すと位置番号再設定メニューとなり再設定

する位置番号を問い合わせてきます。 
 

 
 
 
 

 
数字を入力して位置番号を設定します。 

 
図の例では、／４ ／５ ／６を押します。 
 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押すと、設定された位置番号が登録されま
す。 
 

 
 
 
 

位置番号推移 
 
Ｆ３を押すと、位置番号の前にある符号が－になり位

置番号の推移がデクリメントになります。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ２を押すと、位置番号の前にある符号が＋になり位

置番号の推移がインクリメントになります。 
 

 

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＋００１１

Ｘ＋１２．３４０

Ｙ－０．１００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＋００１１

Ｘ＋１２．３４０

Ｙー０．１００

ＰＯＳ ＮＵＭＢＥＲ＝１１

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＋００１１

Ｘ＋１２．３４０

Ｙー０．１００

ＰＯＳ ＮＵＭＢＥＲ＝４５６

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＋０４５６

Ｘ＋１２．３４０

Ｙ－０．１００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ー０４５６

Ｘ＋１２．３４０

Ｙ－０．１００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ＋０４５６

Ｘ＋１２．３４０

Ｙ－０．１００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ
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10. プログラムモード操作 
 

図 10-1．プログラムモード機能系統図 
 

初期画面 システムおよびバージョン表示

ＰＲＯＧ Ａ ＰＰ

ＰＯ Ｓ ＭＤＩ

ＭＯＶＥ ＭＤＭ

ＳＣＡＮ

ＩＮＤＸ

ＳＴＥＰ

ＴＥＡＣ

プログラムモード プログラム

位置データ

移動

プログラム入力

位置データ数値入力

指定値送り入力

スキャン送り入力

インデックス送り入力

１パルス送り入力

ティーチング操作入力

ＣＯＭＭ ＵＰ

ＰＯＳ

ＰＡＲＡ

ＰＲＯＧ

ＰＯＳ

ＰＡＲＡ

ＤＯＷＮ

ＣＬＲ

通信 アップロード

ダウンロード

プログラム

位置データ

パラメータ

プログラム

位置データ

パラメータ

プログラム単位削除

ＣＡＭ カムデータ

ＣＡＭ カムデータ

カムパターン編集

ＤＥＬ カムパターン削除

ＣＡＭ

カムデータ

ＰＲＯＧ

ＥＤＩＴ
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ＥＳＣ を押すと、機能系統図で示しますように一つ前のモード表示に戻ります。 

 

 
 
 
 

 
各軸の座標値は、現在位置の座標です。 
例では全ての軸が 0.000 ㎜にあります。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ１を押すと、プログラムモードに入ります。 
ＥＳＣを押すと前のモード（モード入力待ち）に戻

ります。 
４行目にファンクションキー対応の機能表示がさ
れています。 
Ｆ１ ＡＰＰ           Ｆ２  ＰＯＳ 

   プログラム編集      位置データ編集  
Ｆ３ ＣＯＭＭ          Ｆ４ ＣＬＲ 
   外部通信         プログラム消去 

 
 
 
 

 
SHIFT キーを押すと、カムパターン編集のメニュー
が表示されます。 
１行目にファンクションキー対応の機能表示がさ
れています。 
Ｆ１ ＣＡＭ 

   カムパターン編集 
 

 
 プログラムモードでは、SHIFT ESCキーを押すことでローダ画面のメニューを切り替える操

作があります。 
 SHIFT ESCキーを押し続けた場合、メニュー表示が連続して切り替わります。メニューを切
り替える場合、目的とするメニュー表示になっているかを確認し操作を行ってください。 
 プログラムモードに入った時にSHIFTキーを押すと、カムパターン編集のメニューが表示さ
れます。Ｆ１キーを押すことで編集に入ります。 

 また、カムパターン編集のメニューが表示されているときにSHIFTキーを押すと、プログラ
ム編集等のメニュー表示に戻ります。 

ＭＯＤＥ ？

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＬＡＹ ＭＡＮＵ ＰＡＲＡ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＰＰ ＰＯＳ ＣＯＭＭ ＣＬＲ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＣＡＭ ＊
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10-1 アプリケーションプログラム編集（ＡＰＰ） 
 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 
Ｆ１を押すと、プログラムモードのアプリケーション

プログラム編集メニューに入り、アプリケーションの
プログラム番号を問い合わせます。 
 

 
 
 
 

 
編集したいプログラム番号を数字入力します。 
例では、／１ ／０を押します。 

 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押しますと、指定されたプログラム番号のア

プリケーションプログラムを、読み込みます。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

読み込みが完了すれば、指定プログラム番号の最初の
行番号のプログラムが表示されます。 
左上図はすでにプログラムが入っていた場合で、左下
図はまだプログラムが格納されていない場合す。 
４行目のファンクションキーは、 
Ｆ１ ＮＥＸＴ        Ｆ２  ＰＲＶＳ 
   次の行へ進む      前の行へ戻る 
Ｆ３ →           Ｆ４  ← 
   カーソルを右へ     カーソルを左へ 
ファンクションキーの切替えを以下に示します。 

 
 
 
 

 
SHIFT を押すと左図のように４行目のファンクション
キーの機能が変わります。 
Ｆ１ ＣＬＲ           Ｆ２  ＩＮＳ 
   表示行の文字クリア    １文字挿入 
Ｆ３ ＤＥＬ 

   カーソル文字削除 
 
右端の＊は SHIFT が押されたことを示してします。 

 

 
 
 
 

 
表示の時にＥＳＣを押すと左図のように４行目のフ

ァンクションキーの機能が変わります。 
Ｆ１ ＥＸＩＴ         Ｆ２ ＩＮＳ 
   編集終了            表示行の行挿入 
Ｆ３ ＤＥＬ          Ｆ４ ＮＯ 
   表示行の行削除     表示行のジャンプ 
 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＰＰ ＰＯＳ ＣＯＭＭ ＣＬＲ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ＡＰＰ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＰＰＬＩＣＡＴＩＯＮ ＮＯ＝０

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ＡＰＰ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＰＰＬＩＣＡＴＩＯＮ ＮＯ＝１０

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＲＥＡＤＩＮＧ ＰＲＯＧＲＡＭ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

■

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＣＬＲ ＩＮＳ ＤＥＬ ＊

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＥＸＩＴ ＩＮＳ ＤＥＬ ＮＯ
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（１）ファンクションキーの機能 
 
 編集中のファンクションキーには次の３つの切り替えがあります。 
  ①通常・・・・・・・・・ＮＥＸＴ、ＰＲＶＳ、→、←  
  ②SHIFTを押したとき ・・ＣＬＲ、ＩＮＳ、ＤＥＬ（右端に＊表示あり） 
  ③ESCを押したとき ・・・ＥＸＩＴ、ＩＮＳ、ＤＥＬ、ＮＯ 
 以下に各ファンクションキーの機能を説明します。 
 
 通常のファンクションキー 

 通常のファンクションキーの操作と機能 

 
 
 
 

 
ＮＥＸＴ（次の行へ進む） 
 

 
 
 
 

 
Ｆ１を押すと、次の行のプログラムが表示されます。 
 

 
 
 
 

ＰＲＶＳ（前の行へ戻る） 
 
Ｆ２を押すと、前の行のプログラムが表示されます。 
 

 
 
 
 

→（カーソルを右へ） 
 
Ｆ３を押すと、カーソルが右に移動します。 

 
 
 
 

←（カーソルを左へ） 
 
Ｆ４を押すと、カーソルが左に移動します。 
 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３ １， １０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ００１

Ｇ１１Ｘ１５，５０，６０００００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←
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 ＳＨＩＦＴキーを押したときのファンクションキー 

 SHIFTキー後のファンクションキーの操作と機能 

 
 
 
 

ＣＬＲ（表示行の文字クリア） 
 
SHIFT を押すと、ファンクションメニューが変わりま
す。４行目右端に＊表示がでます。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ１を押すと、表示行の文字がクリアされます。 
 

 
 
 
 

ＩＮＳ（１文字挿入） 
 
SHIFT を押すと、ファンクションメニューが変わりま
す。４行目右端に＊表示がでます。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ２を押すと、カーソル位置にスペースが入ります。 

 
 
 
 

ＤＥＬ（１文字削除） 
 
SHIFT を押すと、ファンクションメニューが変わりま
す。４行目右端に＊表示がでます。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ３を押すと、カーソル位置の文字が削除されます。 

 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＣＬＲ ＩＮＳ ＤＥＬ ＊

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

■

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＣＬＲ ＩＮＳ ＤＥＬ ＊

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３ １ ，１ ０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＣＬＲ ＩＮＳ ＤＥＬ ＊

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３ １１ ０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←
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 ＥＳＣキーを押したときのファンクションキー 

 ＥＳＣキー後のファンクションキーの操作と機能 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

ＩＮＳ（行挿入） 
 
ＥＳＣを押すと、ファンクションメニューが変わりま
す。 
Ｆ２を押すと、新しい行を挿入し表示行以降を１行ず

らします。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ＤＥＬ（行削除） 
 
ＥＳＣを押すと、ファンクションメニューが変わりま

す。 
Ｆ３を押すと、表示行を削除してもいいかを問い合わ

せてきます。 
ＥＮＴを押すと、表示行が削除され次の行が表示され
ます。以降の行も１行ずらします。 
ＥＮＴ以外の場合はなにも行いません。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ＮＯ（表示行ジャンプ） 
 
ＥＳＣを押すと、ファンクションメニューが変わりま
す。 
Ｆ４を押すとジャンプしたい位置番号数字入力待ち
となります。 
表示させたい行番号を数字入力します。 

ＥＮＴを押しますと、指定された行番号のプログラム
を表示します。（図では１０を入力） 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ＥＸＩＴ（編集終了） 
 
ＥＳＣを押すと、ファンクションメニューが変わりま

す。 
 
Ｆ１を押しますと、編集されたプログラムを格納しま

す。 
 
プログラムが正常な場合 
プログラムモードメニューに戻ります。 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＥＸＩＴ ＩＮＳ Ｄ ＥＬ ＮＯ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

■

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＥＸＩＴ ＩＮＳ ＤＥＬ ＮＯ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＴＨＩＳ ＬＩＮＥ ＤＥＬＥＴＥ ？

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｇ１１Ｘ１５，５０，６０００００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＥＸＩＴ ＩＮＳ Ｄ ＥＬ ＮＯ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＬＩＮＥ ＮＵＭＢＥ Ｒ ＝０

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０１０

Ｇ００Ｘ２００．０００ Ｙ－１０５０．００

０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＥＸＩＴ ＩＮＳ Ｄ ＥＬ ＮＯ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

ＳＡＶＩＮＧ ＰＲＯＧＲＡＭ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＰＰ ＰＯＳ ＣＯＭＭ ＣＬＲ
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（２）エラー表示とその復旧方法 
 

 通常のファンクションキーの操作と機能 

 
 
 
 

ＥＸＩＴ（編集終了）時のエラー 
 
ＥＳＣを押すと、ファンクションメニューが変わりま
す。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ１を押して、編集されたプログラムを格納します。 
 

 
 
 
 

 
例では最終行にＭ３０が無いエラーで４行目にエラ
ーの内容を示してします。詳細は 13-1 節のエラーコ
ードを参照してください。 
 

 
 
 
 

 
ＥＳＣを押しますと、格納する前の編集モードに戻り
ます。エラー内容を確認して再度編集終了を行ってく
ださい。 
 

 
 
 
 

プログラム編集時のエラー 
左図のようにＧコードを忘れていたとしてＦ１もし

くはＦ２もしくはＥＮＴを押します。 
 

 
 
 
 

 
左図のようにＧ，Ｍ，Ｉが先頭にないエラーの表示が
されます。エラーの内容を確認してＥＳＣを押してく
ださい。 

 
 
 
 

 
エラー行の編集をやり直してください。 
詳細は 13-1 節のエラーコードを参照してください。 
 

 
 
 
 

１行挿入時の行オーバー 
 
ＥＳＣを押すと、ファンクションメニューが変わりま
す。 

 
 
 
 

 
Ｆ２を押して行を挿入しようとしたが、３９９９行を
越える場合左図のような表示をします。 
 

 
 
 
 

 
ＥＳＣを押して、元の表示に戻して不必要な行を削除
するなどしてください。 
 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＥＸＩＴ ＩＮＳ ＤＥＬ ＮＯ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

ＳＡＶＩＮＧ ＰＲＯＧＲＡＭ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０１２

ＳＡＶＩＮＧ ＰＲＯＧＲＡＭ

Ｍ３０ ＯＲ Ｍ９９ ＥＲＲ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＥＸＩＴ ＩＮＳ ＤＥＬ ＮＯ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０１２

００Ｘ１００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０１２

００Ｘ１００■

ＷＩＴＨＯＵＴ ＧＭＩ ＥＲＲ ０１

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０１２

００Ｘ１００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＥＸＩＴ ＩＮＳ ＤＥＬ ＮＯ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＬＩＮＥ ＯＶＥＲ ＥＲＲ ０６

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ １０ ０００

Ｍ３１，１０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←
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10-2 位置データ編集（ＰＯＳ） 
 

 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Ｆ２を押すと、左図の表示が一瞬出てから、プログ

ラムモードの位置データ編集メニューに入ります。 
 
１行目の右端には現在管理している位置データ番
号が表示されています。（例では００００） 
４行目にファンクションキー対応の機能表示がさ
れています。 
Ｆ１ ＭＤＩ          Ｆ２ ＭＯＶＥ 
   数値入力編集      移動入力編集  
Ｆ３ ＴＥＡＣ 
   ティーチング編集 
 
ＥＳＣを押すことで、各モードから抜け出すことが
可能です。 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＰＰ ＰＯＳ ＣＯＭＭ ＣＬＲ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＲＥＡＤＩＮＧ ＰＯＳＩＴＩＯＮ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＭＤＩ ＭＯＶＥ ＴＥＡＣ
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（１）数値入力編集（ＭＤＩ） 
 

 
 
 
 

 
位置データを直接数値で入力する編集方法です。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ１を押すと位置データ番号００００の位置データ

を表示します。 
４行目のファンクションキーは、 
Ｆ１ ＮＥＸＴ         Ｆ２ ＰＲＶＳ 

   次の行へ進む      前の行へ戻る 
Ｆ３ →            Ｆ４ ← 
   カーソルを右へ     カーソルを左へ 
 

 
 
 
 

 
SHIFT を押すと左図のように４行目のファンクション

キーの機能が変わります。 
Ｆ１ ＣＬＲ            Ｆ２ ＩＮＳ 
   表示行の文字クリア    １文字挿入 
Ｆ３ ＤＥＬ 

   カーソル文字削除 
 
右端の＊は SHIFT が押されたことを示してします。 

 

 
 
 
 

 
表示の時にＥＳＣを押すと左図のように４行目のフ

ァンクションキーの機能が変わります。 
Ｆ１ ＥＸＩＴ         Ｆ２ ＩＮＳ 

   編集終了            表示行の行挿入 
Ｆ３ ＤＥＬ          Ｆ４ ＮＯ 
   表示行の行削除     表示行のジャンプ 
 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＭＤＩ ＭＯＶＥ ＴＥＡＣ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＣＬＲ ＩＮＳ ＤＥＬ ＊

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＥＸＩＴ ＩＮＳ ＤＥＬ ＮＯ
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 編集中のファンクションキーには次の３つの切り替えがあります。 
  ①通常・・・・・・・・・ＮＥＸＴ、ＰＲＶＳ、→、←  
  ②SHIFTを押したとき ・・ＣＬＲ、ＩＮＳ、ＤＥＬ（右端に＊表示あり） 
  ③ESCを押したとき ・・・ＥＸＩＴ、ＩＮＳ、ＤＥＬ、ＮＯ 
 以下に各ファンクションキーの機能を説明します。 
 
 通常のファンクションキー 

 通常のファンクションキーの操作と機能 

 
 
 
 

 
ＮＥＸＴ（次の行へ進む） 
 

 
 
 
 

 
Ｆ１を押すと、次の行の位置データが表示されます。 

 

 
 
 
 

ＰＲＶＳ（前の行へ戻る） 
 
Ｆ２を押すと、前の行の位置データが表示されます。 

 

 
 
 
 

→（カーソルを右へ） 
 
Ｆ３を押すと、カーソルが右に移動します。 
 

 
 
 
 

←（カーソルを左へ） 
 
Ｆ４を押すと、カーソルが左に移動します。 
 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ０００１

Ｘ＋１０．０００Ｙ－２０．０００Ｚ＋０．

０００θ＋１０．１５０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←
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 ＳＨＩＦＴキーを押したときのファンクションキー 

 SHIFTキー後のファンクションキーの操作と機能 

 
 
 
 

ＣＬＲ（表示行の文字クリア） 
 
SHIFT を押すと、ファンクションメニューが変わりま
す。４行目右端に＊表示がでます。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ１を押すと、表示行の文字がクリアされます。 
 

 
 
 
 

ＩＮＳ（１文字挿入） 
 
SHIFT を押すと、ファンクションメニューが変わりま
す。４行目右端に＊表示がでます。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ２を押すと、カーソル位置にスペースが入ります。 

 
 
 
 

ＤＥＬ（１文字削除） 
 
SHIFT を押すと、ファンクションメニューが変わりま
す。４行目右端に＊表示がでます。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ３を押すと、カーソル位置の文字が削除されます。 

 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＣＬＲ ＩＮＳ ＤＥＬ ＊

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

■

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＣＬＲ ＩＮＳ ＤＥＬ ＊

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋ ３４．０００Ｚ－５

６．０００θ＋０．１５０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＣＬＲ ＩＮＳ ＤＥＬ ＊

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋４．０００Ｚ－５６．

０００θ＋０．１５０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←
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 ＥＳＣキーを押したときのファンクションキー 

 ＥＳＣキー後のファンクションキーの操作と機能 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

ＩＮＳ（行挿入） 
 
ＥＳＣを押すと、ファンクションメニューが変わりま
す。 
 
Ｆ２を押すと、新しい行を挿入し表示行以降を１行ず
らします。 
この時３９９９番の位置データは削除されます。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ＤＥＬ（行削除） 
 
ＥＳＣを押すと、ファンクションメニューが変わりま

す。 
Ｆ３を押すと、表示行を削除してもいいかを問い合わ
せてきます。 
ＥＮＴを押すと、表示行が削除され次の行が表示され
ます。以降の行も１行ずらします。 
ＥＮＴ以外の場合はなにも行いません。 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ＮＯ（表示行ジャンプ） 
 
ＥＳＣを押すと、ファンクションメニューが変わりま

す。 
Ｆ４を押すとジャンプしたい位置番号数字入力待ち

となります。 
表示させたい行番号を数字入力します。 
ＥＮＴを押しますと、指定された行番号のプログラム

を表示します。（図では１０を入力） 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ＥＸＩＴ（編集終了） 
 
ＥＳＣを押すと、ファンクションメニューが変わりま
す。 
 
Ｆ１を押しますと、編集作業を終了しプログラムモー
ドの位置データ編集メニューに戻ります。 
 
ＥＳＣを押して位置データ編集メニューから抜ける
と変更された位置データを格納します。 
 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＥＸＩＴ ＩＮＳ ＤＥＬ ＮＯ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

■

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＥＸＩＴ ＩＮＳ ＤＥＬ ＮＯ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３ ４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＴＨＩＳ ＬＩＮＥ ＤＥＬＥＴＥ ？

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１０．０００Ｙ－２０．０００Ｚ＋０．

０００θ＋１０．１５０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＥＸＩＴ ＩＮＳ ＤＥＬ ＮＯ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３ ４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＬＩＮＥ ＮＵＭＢＥ Ｒ ＝０

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００１０

Ｘ＋０．０００Ｙ＋０． ０００Ｚ＋０．００

０θ＋０．０００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋１２．０００Ｙ＋３４．０００Ｚ－５６

．０００θ＋０．１５０

ＥＸＩＴ ＩＮＳ ＤＥＬ ＮＯ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＭＤＩ ＭＯＶＥ Ｔ ＥＡＣ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

ＳＡＶＩＮＧ ＰＯＳＩ ＴＩＯＮ
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 エラー表示とその復旧方法 

 
 
 
 

編集時のエラー 
左図のようにＸ軸入力を忘れていたとしてＦ１もし

くはＦ２もしくはＥＮＴ を押します。 
 

 
 
 
 

 
左図のように軸名がないエラーの表示がされます 
エラーの内容を確認してＥＳＣを押してください。 
 

 
 
 
 

 
エラーの編集をやり直してください。 
詳細は13-1節のエラーコードを参照してください。 
 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

＋１２．０００Ｙ＋３４ ．０００Ｚ－５６．

０００θ＋０．１５０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

＋１２．０００Ｙ＋３４ ．０００Ｚ－５６．

０００θ＋０．１５０

ＢＡＤ ＡＸＩＳ Ｅ ＲＲ ０４

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

＋１２．０００Ｙ＋３４ ．０００Ｚ－５６．

０００θ＋０．１５０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←
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（２）移動入力編集（ＭＯＶＥ） 
 

 
 
 
 

 
モータを駆動させながら座標を設定する編集方法で
す。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ２を押すと、左図のようになり移動入力編集メニュ

ーになります。 
Ｆ１ ＭＤＭ          Ｆ２ ＳＣＡＮ 
   指令値送り動作     スキャン送り動作 
Ｆ３ ＩＮＤＸ         Ｆ４ ＳＴＥＰ 
   ｲﾝﾃﾞｯｸｽ送り動作     １パルス送り動作 
 
各動作は8-2節のマニュアルモードのＭＯＶＥと全く
同じ操作を行います。各項目を参照してください。 
 

 
 
 
 

 
上記の各動作を終了すると左図のメニューに戻りま
す。 
 

 
(注)スキャン送り動作については、8-2節スキャン送り動作の説明と条件を参照してください。 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＭＤＩ ＭＯＶＥ ＴＥＡＣ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＭＤＭ ＳＣＡＮ ＩＮＤＸ ＳＴＥＰ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＭＤＭ ＳＣＡＮ ＩＮＤＸ ＳＴＥＰ
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（３）ティーチング動作（ＴＥＡＣ） 
 

 
 
 
 

 
モータをフリーにして手動で機械を動作させその時
のエンコーダ信号を計数した座標データを格納する
編集方法です。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ３を押すと、左図のようになりティーチング編集モ

ードに入ります。 
＋００００：位置データ格納番号とその番号の推      
移方向（例ではｲﾝｸﾘﾒﾝﾄ推移で位置番号００００） 
ＮＯ   ：位置番号の再設定 
ＩＮＣ  ：位置番号の推移をインクリメント 
ＤＥＣ  ：位置番号の推移をデクリメント 
ＳＴＯＲＥ：現在位置を指定位置番号に格納 
 
① このモードに入ると、モータ種類がサーボモータ
設定ではサーボオフ、ステッピングモータ設定で
は励磁オフになります。 
 つまりモータフリー状態です。 
② 手でモータ軸もしくは機械系を動かします。 
 この時本機に接続されているエンコーダ信号 
 ＡＸＩＳコネクタによって座標表示されます。 
③  この座標データを位置データに格納します。 
 格納方法は次ページのファンクションキーの操 
作方法を参照ください。 
 
＜注意事項＞ 
このモードで操作させるためには以下の接続および
条件設定が必要です。各項目の詳細を参照ください。 
 
 ・エンコーダ信号を接続してください。 
 ・エンコーダ入力条件を設定してください。 
 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ００００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＭＤＩ ＭＯＶＥ Ｔ ＥＡＣ

ＴＥＡＣＨＩＮＧＥ ＋００００

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ Ｄ ＥＣ ＳＴＯＲＥ
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ファンクションキーの操作方法と機能 
 

 
 
 
 

位置番号の再設定 
 
Ｆ１を押すと位置番号再設定メニューとなり再設定

する位置番号を問い合わせてきます。 
 

 
 
 
 

 
数字入力して位置番号を設定します。 

図の例では、／１ ／２ ／３を押します。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
ＥＮＴを押すと、設定された位置番号が登録されま
す。 
 

 
 
 
 

位置番号推移 
 
Ｆ３を押すと、位置番号の前にある符号が－になり位

置番号の推移がデクリメントになります。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ２を押すと、位置番号の前にある符号が＋になり位
置番号の推移がインクリメントになります。 
 

 
 
 
 

位置データ格納 
 
Ｆ４を押すと、現在位置データを位置番号１２３に格
納して位置番号の推移がインクリメントになってい
ますので位置番号表示が＋０１２４になります。 
位置番号０１２３には次のデータが格納されます 
      Ｘ軸：＋１０．０００㎜ 
      Ｙ軸：＋  ０．０００㎜ 
      Ｚ軸：－１５．０３０㎜ 
      θ軸：－１１．１００㎜ 
位置番号推移がデクリメントの場合には位置番号表
示が－０１２２になります。 
 

 

ＴＥＡＣＨＩＮＧＥ ＋００００

Ｘ＋１０．０００

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＴＥＡＣＨＩＮＧ ＋００００

Ｘ＋１０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＯＳ ＮＵＭＢＥＲ ＝■

ＴＥＡＣＨＩＮＧ ＋００００

Ｘ＋１０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＯＳ ＮＵＭＢＥＲ ＝１２３■

ＴＥＡＣＨＩＮＧ ＋０１２３

Ｘ＋１０．０００

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ Ｄ ＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＴＥＡＣＨＩＮＧ －０１２３

Ｘ＋１０．０００

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ Ｄ ＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＴＥＡＣＨＩＮＧ ＋０１２３

Ｘ＋１０．０００

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＴＥＡＣＨＩＮＧ ＋０１２４

Ｘ＋１０．０００

Ｙ＋０．０００

ＮＯ ＩＮＣ ＤＥＣ ＳＴＯＲＥ

ＴＥＡＣＨＩＮＧ ＋０１２３

Ｚ－１５．０３０

θ－１１．１００

ＮＯ ＩＮＣ Ｄ ＥＣ ＳＴＯＲＥ
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10-3 外部通信（ＣＯＭＭ） 
 

 
 
 
 

 
パソコンなどとプログラムや位置データ・パラメータ
データをアップ／ダウンロードします。 
11-9 節のＲＳ－２３２Ｃ条件を参照ください。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ３を押すと、プログラムモードの外部通信モードに

入ります。 
Ｆ１ ＵＰ           Ｆ２ ＤＯＷＮ 

   アップロード        ダウンロード 
 
ＵＰ    ：本機 → 外部（パソコンなど） 
ＤＯＷＮ：外部（パソコンなど） → 本機 
 

 
 
（１）アップロード（ＵＰ） 
 

 
 
 
 

 
本機 → 外部（パソコンなど） 
 

 
 
 
 

 
Ｆ１を押すとアップロードメニューに入ります。 

Ｆ１ ＰＲＯＧ         Ｆ２ ＰＯＳ 

   プログラム         位置データ 
Ｆ３ ＰＡＲＡ     Ｆ４ ＣＡＭ 
   パラメータデータ   カムパターン 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Ｆ１ ＰＲＯＧを押して、プログラムアップロードメ
ニューに入った画面です。 
 
Ｆ２ ＰＯＳを押して、位置データアップロードメニ
ューに入った画面です。 
 
Ｆ３ ＰＡＲＡを押して、パラメータデータアップロ
ードメニューに入った画面です。 
 
Ｆ４ ＣＡＭの場合は、カムパターン番号を選択しま
す。 
 
この画面でＦ２ ＥＸＩＴを押せば元のメニューに
戻ります。 
 
Ｆ１ ＳＴＡＲＴで通信を開始します。 
 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＰＰ ＰＯＳ ＣＯＭＭ ＣＬＲ

ＣＯＭＭＵＮＩＣＡＴＩＯＮ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＵＰ ＤＯＷＮ

ＣＯＭＭＵＮＩＣＡＴＩＯＮ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＵＰ ＤＯＷＮ

ＣＯＭＭ ＵＰ ＬＯＡＤ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＯＳ ＰＡＲＡ ＣＡＭ

ＣＯＭＭ ＵＰ ＬＯＡＤ

ＰＲＯＧＲＡＭ ＵＰ ＬＯＡＤ ？

ＳＴＡＲＴ ＥＸＩＴ

ＣＯＭＭ ＵＰ ＬＯＡＤ

ＰＯＳＩＴＩＯＮ ＵＰ ＬＯＡＤ ？

ＳＴＡＲＴ ＥＸＩＴ

ＣＯＭＭ ＵＰ ＬＯＡＤ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＵＰ ＬＯＡＤ ？

ＳＴＡＲＴ ＥＸＩＴ

ＣＯＭＭ ＵＰ ＬＯＡＤ

ＣＡＭ ＵＰ ＬＯＡＤ ？

ＳＴＡＲＴ ＥＸＩＴ
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各アップロードメニューでＦ１を押せば指定データ

を外部に送信します。 
送信されているデータがローダに表示されます。 
左図はプログラムアップロードの例です。 
格納されている全プログラムを転送します。 
 

 
 
 
 

 
左図は位置データアップロードの例です。 
データが設定されている位置データのみを転送しま
す。 
 

 
 
 
 

 
左図はパラメータデータアップロードの例です。 
 

 
 
 
 

 
左図はカムパターンデータアップロードの例です。 
 

 
 
 
 

 
アップロードメニューの時にＥＳＣを押せば、元のメ

ニューに戻ります。 
 

 
 
 
 

 
通信上のエラーが発生した場合は、左図のようなエラ
ー表示がされます。 
 

 
 
 
 

 
ＥＳＣを押すと、もとのメニューに戻ります。通信上

の不具合を解消して再度転送してください。 
 

 
 
 
 

 
正常に転送が完了すると、もとのメニューに戻りま
す。 
 

 

ＣＯＭＭ ＵＰ １０ ０１０

Ｇ００Ｘ＋１０．０００Ｙ－２０．０００Ｚ

＋５．０００θ－０．１００

ＮＯＷ ＳＥＮＤＩＮＧ ！！

ＣＯＭＭ ＵＰ ０１２３

Ｘ＋１０．０００Ｙ－２０．０００Ｚ＋５．

０００θ－０．１００

ＮＯＷ ＳＥＮＤＩＮＧ ！！

ＣＯＭＭ ＵＰ ＬＯＡＤ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＯＳ ＰＡＲＡ ＣＡＭ

ＣＯＭＭ ＵＰ １０ ０１００

Ｇ００Ｘ＋１０．０００Ｙ－２０．０００Ｚ

＋５．０００θ－０．１００

ＣＯＭＭＵＮＩＣＡＴＩＯＮ ＥＲＲ ２３

ＣＯＭＭ ＵＰ ＬＯＡＤ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＯＳ ＰＡＲＡ ＣＡＭ

ＣＯＭＭ ＵＰ ＬＯＡＤ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＯＳ ＰＡＲＡ ＣＡＭ

ＣＯＭＭ ＵＰ ００

００，Ｘ１，０．３００，３．０００

０００θ－０．１００

ＮＯＷ ＳＥＮＤＩＮＧ ！！

ＣＯＭＭ ＵＰ ００ ０１０

Ｘ＋５．０００Ｙ－１０．０００Ｚ＋０．０

００θ－０．５００，１０００

ＮＯＷ ＳＥＮＤＩＮＧ ！！
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（２）ダウンロード（ＤＯＷＮ） 
 

 
 
 
 

 
本機 ← 外部（パソコンなど） 
 

 
 
 
 

 
Ｆ２を押すとダウンロードメニューに入ります。 

Ｆ１ ＰＲＯＧ         Ｆ２ ＰＯＳ 
   プログラム         位置データ 
Ｆ３ ＰＡＲＡ     Ｆ４ ＣＡＭ 

   パラメータデータ   カムパターン 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Ｆ１ ＰＲＯＧを押して、プログラムダウンロードに
入った画面です。 
 
Ｆ２ ＰＯＳを押して、位置データダウンロードメニ
ューに入った画面です。 
 
Ｆ３ ＰＡＲＡを押して、パラメータデータダウンロ

ードメニューに入った画面です。 
 
Ｆ４ ＣＡＭの場合、カムパターン番号を選択しま

す。 
 
この画面でＦ２ ＥＸＩＴを押せば元のメニューに

戻ります。 
 
Ｆ１ ＳＴＡＲＴで通信を開始します。 

 

 

ＣＯＭＭＵＮＩＣＡＴＩＯＮ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＵＰ ＤＯＷＮ

ＣＯＭＭ ＤＯＷＮ ＬＯＡＤ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＯＳ ＰＡＲＡ ＣＡＭ

ＣＯＭＭ ＤＯＷＮ ＬＯＡＤ

ＰＲＯＧＲＡＭ ＤＯＷＮ ＬＯＡＤ ？

ＳＴＡＲＴ ＥＸＩＴ

ＣＯＭＭ ＤＯＷＮ ＬＯＡＤ

ＰＯＳＩＴＩＯＮ ＤＯＷＮ ＬＯＡＤ？

ＳＴＡＲＴ ＥＸＩＴ

ＣＯＭＭ ＤＯＷＮ ＬＯＡＤ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＤＯＷＮ ＬＯＡＤ？

ＳＴＡＲＴ ＥＸＩＴ

ＣＯＭＭ ＤＯＷＮ ＬＯＡＤ

ＣＡＭ ＤＯＷＮ ＬＯＡＤ ？

ＳＴＡＲＴ ＥＸＩＴ
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各ダウンロードメニューでＦ１を押せば指定データ

を外部に送信します。 
送信したデータがローダに表示されます。 
左図はプログラムダウンロードの例です。 

 
 
 
 

 
左図は位置データダウンロードの例です。 
 

 
 
 
 

 
左図はパラメータデータダウンロードの例です。 
 

 
 
 
 

 
左図はカムパターンデータダウンロードの例です。 
 

 
 
 
 

 
ダウンロードメニューの時にＥＳＣを押せば、元のメ
ニューに戻ります。 
 

 
 
 
 

 
通信上のエラーが発生した場合は、左図のようなエラ
ー表示がされます。 
 

 
 
 
 

 
また書式などのエラーについてはエラーが発生した
時点でエラー表示を行います。 
左図の例ではアプリケーションプログラムのダウン
ロードで先頭にＧＭＩのコードが入っていないエラ
ーを示しています。 
エラー詳細は表13-3と表 13-4 のエラーコードを参照
してください。 
 
＜注意＞アプリケーションプログラムの場合プロ 
グラムの最初にＭ３１命令がなかった場合は表示の
プログラム番号や行番号はでたらめな表示になりＭ
３０命令受信後にエラー表示されますので注意して
ください。 
 

 
 
 
 

 
ＥＳＣを押すと、もとのメニューに戻ります。 
不具合を解消して再度転送してください。 
転送されたデータは無視されます。 
 

 
 
 
 

 
正常に転送が完了すると、もとのメニューに戻りま
す。 
 

 

ＣＯＭＭ ＤＯＷＮ １０ ０１０

Ｇ００Ｘ＋１０．０００Ｙ－２０．０００Ｚ

＋５．０００θ－０．１００

ＮＯＷ ＲＥＣＥＩＶＩＮＧ ！！

ＣＯＭＭ ＤＯＷＮ ０１２３

Ｘ＋１０．０００Ｙ－２０．０００Ｚ＋５．

０００θ－０．１００

ＮＯＷ ＲＥＣＥＩＶＩＮＧ ！！

ＣＯＭＭ ＤＯＷＮ ００

００，Ｘ１，０．３００，３．０００

０００θ－０．１００

ＮＯＷ ＲＥＣＥＩＶＩＮＧ ！！

ＣＯＭＭ ＤＯＷＮ ＬＯＡＤ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＯＳ ＰＡＲＡ ＣＡＭ

ＣＯＭＭ ＤＯＷＮ １０ ０１００

Ｇ００Ｘ＋１０．０００Ｙ－２０．０００Ｚ

＋５．０００θ－０．１００

ＣＯＭＭＵＮＩＣＡＴＩＯＮ ＥＲＲ ２３

ＣＯＭＭ ＤＯＷＮ １０ ０１０

００Ｘ＋１０１．０００Ｙ－２０．０００Ｚ

＋５．０００θ－０．１００

ＷＩＴＨＯＵＴ ＧＭＩ ＥＲＲ ０１

ＣＯＭＭ ＤＯＷＮ ＬＯＡＤ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＯＳ ＰＡＲＡ ＣＡＭ

ＣＯＭＭ ＤＯＷＮ ＬＯＡＤ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＯＳ ＰＡＲＡ ＣＡＭ

ＣＯＭＭ ＤＯＷＮ ００ ０１０

Ｘ＋５．０００Ｙ－１０．０００Ｚ＋０．０

００θ－０．５００，１０００

ＮＯＷ ＲＥＣＥＩＶＩＮＧ ！！



QT41-06006E 

- 10-21 - 

 
10-4 プログラム消去（ＣＬＲ） 
 

 
 
 
 

 
アプリケーションプログラムをプログラム番号単位
で消去します。 
全てを消去するのは 11 章のパラメータ操作を参照く
ださい。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ４を押すと、プログラム単位の消去モードに入り消
去するプログラム番号を問い合わせてきます。 
 

 
 
 
 

 
消去したいプログラム番号数字を入力します。 
 
例では、／１ ／０を押します。 

 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押すと、設定されたプログラム番号の消去の

確認表示がされます。 
 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを再び押すと、指定プログラムの消去表示がさ
れます。 
 

 
 
 
 

 
消去が完了すれば、元の表示に戻ります。 
また、指定されたプログラム番号にプログラムが入っ
ていなくても同じように元の表示に戻ります。 
 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＰＰ ＰＯＳ ＣＯＭＭ ＣＬＲ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ＤＥＬ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＮＵＭＢＥＲ ＝０

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ＤＥＬ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＮＵＭＢＥ Ｒ ＝１０

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ＤＥＬ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＝ １０ ＤＥＬＥＴＥ ？

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ ＤＥＬ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＮＯＷ ＤＥＬＥＴＩＮＧ ！！

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＰＰ ＰＯＳ ＣＯＭＭ ＣＬＲ



QT41-06006E 

- 10-22 - 

 
10-5 カムパターン編集（ＣＡＭ） 
 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 
Ｆ１を押すと、プログラムモードのカムパターン編集

メニューに入ります。４行目には機能表示がされてい
ます。 
Ｆ１ ＥＤＩＴ         Ｆ２  ＤＥＬ 

   カムパターン編集    カムパターン削除 
 
ＥＳＣを押すことで、各モードから抜け出すことが可

能です。 
 

 
 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＣＡＭ ＊

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＥＤＩＴ ＤＥＬ
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（１）カムパターン編集（ＥＤＩＴ） 
 

 
 
 
 

 
カムパターン編集では、移動の開始位置を０としたと
きの従軸（Ｘ～θ軸）の相対位置を入力します。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ１を押すと、データ編集に入り、カムパターン番号

（０～６３）を問い合わせます。 
 

 
 
 
 

 
編集したいカムパターン番号を数字入力します。 

例えば、／１を押します。 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押しますと、指定されたカムパターン番号の

カムパターンデータを読み込みます。 
 

 
 
 
 

 
読み込みが完了すれば、指定カムパターン番号の最初
の行番号のプロットデータが表示されます。 
データのフォーマットは： 
Ｘ軸データＹ軸データＺ軸データθ軸データ，主軸 
 
４行目のファンクションキーは、 
Ｆ１ ＮＥＸＴ         Ｆ２ ＰＲＶＳ 

   次の行へ進む      前の行へ戻る 
Ｆ３ →            Ｆ４ ← 

   カーソルを右へ     カーソルを左へ 
 

 
 
 
 

 
SHIFT を押すと左図のように４行目のファンクション

キーの機能が変わります。 
Ｆ１ ＣＬＲ            Ｆ２ ＩＮＳ 

   表示行の文字クリア    １文字挿入 
Ｆ３ ＤＥＬ 
   カーソル文字削除 
 
右端の＊は SHIFT が押されたことを示してします。 
 

 
 
 
 

 
表示の時にＥＳＣを押すと左図のように４行目のフ
ァンクションキーの機能が変わります。 
Ｆ１ ＥＸＩＴ         Ｆ２ ＩＮＳ 

   編集終了            表示行の行挿入 
Ｆ３ ＤＥＬ          Ｆ４ ＮＯ 

   表示行の行削除     表示行のジャンプ 
 

 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＥＤＩＴ ＤＥＬ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＣＡＭ ＮＵＭＢＥＲ＝０

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＣＡＭ ＮＵＭＢＥＲ＝１

ＲＥＡＤＩＮＧ ＣＡＭ

０１ ０００

Ｘ＋１．０００Ｙ－５．０００Ｚ＋０．００

０θ－０．０５０，１００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ → ←

０１ ０００

Ｘ＋１．０００Ｙ－５．０００Ｚ＋０．００

０θ－０．０５０，１００

ＣＬＲ ＩＮＳ ＤＥＬ ＊

０１ ０００

Ｘ＋１．０００Ｙ－５．０００Ｚ＋０．００

０θ－０．０５０，１００

ＥＸＩＴ ＩＮＳ ＤＥＬ ＮＯ
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 １つのカムパターンで設定できるプロット点数は５１０までです。 
カムパターンの編集におけるファンクションキーの機能は、位置データの数値入力編集（ＭＤ
Ｉ）と同様です。 
 カムデータの値には以下の制限がありますので、この設定範囲を超えないようにしてくださ
い。 
  主軸：前のプロット点との移動量の差が１～１１８６５０７４パルス 
  従軸：前のプロット点との移動量の差が１～１１８６５０７４パルス 

 
 

（２）カムパターン削除（ＤＥＬ） 
 

 
 
 
 

 
カムパターン削除では、指定されたカムバターン番号
のカムパターンデータを削除します。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ２を押すと、カムパターン単位の削除モードに入

り、削除カムパターン番号（０～６３）を問い合わせ
ます。 
 

 
 
 
 

 
削除したいカムパターン番号を数字入力します。 

例えば、／１を押します。 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押しますと、指定されたカムパターン番号の

削除の確認表示がされます。 
 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを再び押すと、指定カムパターンの削除表示が

されます。 
 

 
 
 
 

 
削除が完了すれば、元の表示に戻ります。 
また、指定されたカムパターン番号にカムパターンが
入っていなくても同じようにもとの表示に戻ります。 
 

 
 

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＥＤＩＴ ＤＥＬ

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＣＡＭ ＮＵＭＢＥＲ＝０

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＣＡＭ ＮＵＭＢＥＲ＝１

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＣＡＭ ＝１ ＤＥＬＥＴＥ？

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＮＯＷ ＤＥＬＥＴＩＮＧ ！！

ＰＲＯＧ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＥＤＩＴ ＤＥＬ
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11. パラメータモード操作 
 

 
図 11-1．パラメータモード機能系統図 

 
ＥＳＣ を押すと、機能系統図で示しますように一つ前のモード表示に戻ります。 

 

初期画面 システムおよびバージョン表示

ＰＡＲＡ ＥＸＥ ＣＯＮＤ

ＲＥＴ ＣＯＮＤ

ＤＩＳＰＬＡＹ

ＲＡＭＰ

ＭＯＴＯＲ

ＲＥＴ ＳＥＱ

ＣＬＯＳＥＤ

ＥＮＣＯＤＥＲ

ＣＯＭＭ

ＮＥＥＤ ＲＥＴ

ＭＡＸ ＳＰＤ

１ ＰＵＬＳＥ

ＬＩＭＩＴ

ＰＯＩＮＴ

ＢＡＣＫＬＡＳＨ

ＭＥＭＯＲＹ

自動運転時の動作条件

原点サーチ時の動作条件

実行時のモニタ表示必要／不必要

加減速方式

モータ種類・センサ論理

原点サーチシーケンス

クローズド制御

エンコーダ入力条件

ＲＳ－２３２Ｃ条件

自動運転前に原点サーチ必要／不必要

最高速度レンジ

１パルス移動量

ソフトウェアリミット

小数点設定

バックラッシ補正有効／無効

メモリクリア

パラメータモード
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各軸の座標値は、現在位置の座標です。 
例では全ての軸が 0.000 ㎜にあります。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ４を押すと、パラメータ操作モードに入ります 
ＥＳＣを押すと前のモード（モード入力待ち）に戻

ります。 
 
Ｆ１ ＮＥＸＴ         Ｆ２ ＰＲＶＳ 

   次の操作へ       前の操作へ 
Ｆ３  Ｆ４  

       各操作内のファンクションキー 
 
Ｆ１  機能系統図の上から下へ設定を移動させま 
す。（一番下は一番上に） 
Ｆ２  機能系統図の下から上へ設定を移動させま 
す。（一番上は一番下に） 

 
 
 
 

 
設定範囲などのエラーがあった場合は、ＥＳＣを押
してください。その項目の設定の再設定ができま
す。 
左図では加減速傾斜設定範囲が 0.1～100.0 なのに
２００の設定した場合です。 
 

機能系統図の上から順に以下では説明します。 
 

ＭＯＤＥ ？

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＬＡＹ ＭＡＮＵ ＰＡＲＡ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＥＸＥ ＣＯＮＤ

Ｘ １．０ １０．０００

１００．０００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ θ Ｙ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＥＸＥ ＣＯＮＤ

Ｘ ２００ １０．０００

１００．０００

ＢＡＤ ＮＵＭＢＥＲ ＥＲＲ ０３
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11-1 自動運転の動作条件（ＥＸＥ ＣＯＮＤ） 
 

 
 
 
 

 
プレイモードの動作条件のデフォルト値を設定しま
す。 
この設定モードに入るとＸ軸の動作条件設定メニュ
ーになります。 
左図の場合、 
 １．０        ：加減速傾斜 ［％］ 
 １０．０００  ：自起動速度  ［㎜／sec］ 
 １００．０００：最高速度    ［㎜／sec］ 
まず最初に加減速傾斜設定の所にカーソルがありそ
の設定を行います。 
 

 
 
 
 

 
設定方法は 0.1～100［％］の範囲で設定します。 
設定内容については表４－１．仕様一覧表（１）を参
照ください。 
例では／５ ／０ ＥＮＴを押して５０％を設定。 

 

 
 
 
 

 
カーソルが自起動速度設定に移ります。ここでの設定
方法は以下の式によって得られた値を入力します。 
設定値・秒速度［㎜／sec］＝ 
    １パルス移動量［㎜／pulse］× 
         パルスレート［pulse／sec］ 
例では／５ ＥＮＴを押して５．０００㎜／sec を設

定。 
 

 
 
 
 

 
カーソルが最高速度設定になります。ここでの設定方
法は上記の自起動速度設定と同様です。 
 
例では／５ ／０ ＥＮＴを押して５０．０００㎜／

sec を設定。 
 

 
 
 
 

 
Ｘ軸の設定が終わるとＹ軸の設定になります。 
設定方法はＸ軸と同じです。 
 
Ｆ３ Ｆ４を押すと設定軸の変更ができます。 
 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＥＸＥ ＣＯＮＤ

Ｘ １．０ １０． ０００

１００ ．０００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ θ Ｙ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＥＸＥ ＣＯＮＤ

Ｘ ５０ １０． ０００

１００ ．０００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ θ Ｙ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＥＸＥ ＣＯＮＤ

Ｘ ５０ １０．０００

１００．０００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ θ Ｙ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＥＸＥ ＣＯＮＤ

Ｘ ５０ ５

５０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ θ Ｙ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＥＸＥ ＣＯＮＤ

Ｙ １０．０ １０． ０００

１００ ．０００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ｘ Ｚ
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11-2 原点サーチの動作条件（ＲＥＴ ＣＯＮＤ） 
 

 
 
 
 

 
原点サーチ動作の動作条件を設定します。 
この設定モードに入るとＸ軸の動作条件設定メニュ
ーになります。 
左図の場合、 
 １．０        ：加減速傾斜 ［％］ 
 １０．０００  ：自起動速度  ［㎜／sec］ 
 １００．０００：最高速度    ［㎜／sec］ 
まず最初に加減速傾斜設定の所にカーソルがありそ
の設定を行います。 
 

 
 
 
 

 
設定方法は 0.1～100.0［％］の範囲で設定します 
設定内容については表４－１．仕様一覧表（１）を参
照ください。 
例では／５ ／０ ＥＮＴを押して５０％を設定。 

 

 
 
 
 

 
カーソルが自起動速度設定になります。ここでの設定
方法は以下の式によって得られた値を入力します。 
設定値・秒速度［㎜／sec］＝ 
    １パルス移動量［㎜／pulse］× 
         パルスレート［pulse／sec］ 
例では／５ ＥＮＴを押して５．０００㎜／sec を設

定。 
 

 
 
 
 

 
カーソルが最高速度設定になります。ここでの設定方
法は上記の自起動速度設定と同様です。 
例では／５ ＥＮＴを押して５０．０００㎜／sec を
設定。 
 

 
 
 
 

 
Ｘ軸の設定が終わるとＹ軸の設定になります。 
設定方法はＸ軸と同じです。 
 
Ｆ３ Ｆ４を押すと設定軸の変更ができます。 

 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＲＥＴ ＣＯＮＤ

Ｘ １．０ １０．０００

１００．０００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ θ Ｙ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＲＥＴ ＣＯＮＤ

Ｘ ５０ １０． ０００

１００ ．０００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ θ Ｙ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＲＥＴ ＣＯＮＤ

Ｘ ５０ ５

１００ ．０００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ θ Ｙ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＲＥＴ ＣＯＮＤ

Ｘ ５０ ５

５０■

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ θ Ｙ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＲＥＴ ＣＯＮＤ

Ｙ １ １０．０００

１００．０００

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ｘ Ｚ
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11-3 モニタ表示必要／不必要（ＤＩＳＰＬＡＹ） 
 

 
プレイモードのアプリケーションプログラム実行時
にモニタ用表示を行うか否かを設定します。 
 
「表示を行う」に設定した場合、プログラムステップ
間の表示などで処理時間が多く掛かります。 
処理時間の詳細は 17-2 節のタイミングチャートを参
照してください。 
「表示を行わない」にした時には本機にローダを接続
しない場合と同じ処理速度になります。 
動作確認などの操作以外ではこの「行わない」の設定
にされることをお進めします。 
 

    

   設 定 値 設定内容  

 ＮＥＥＤ 表示必要  

 ＮＥＥＤＬＥＳＳ 表示不必要  

 
 
 
 

    

 
 
 
 

 
                NEEDLESS→NEED 
／±を押すと、設定値が NEED→NEEDLESS に変わりま

す。例は上図からの変更です。 
 

  
ＥＮＴもしくはＦ１を押せば、ＲＡＭＰ設定になりま
す。 
 
Ｆ２を押せば、ＲＥＴ ＣＯＮＤに戻ります。 

 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＤＩＳＰＬＡＹ

ＮＥＥＤ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＤＩＳＰＬＡＹ

ＮＥＥＤＬＥＳＳ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ



QT41-06006E 

- 11-6 - 

 
11-4 加減速方式（ＲＡＭＰ） 
 

 
 
 
 

 
各軸の加減速方式（パターン）を設定します。 
設定は０～８までです。 
各設定値および内容は、下の表１１－１．加減速方式
設定表を参照してください。 
 
まず最初にＸ軸の設定になります。 
 

 
 
 
 

 
数字を入力し、ＥＮＴを押します。 

 
／９は無視されます。 
 
例では／３ ＥＮＴを押します。 

次の軸の設定になります。 
  
Ｆ３もしくはＦ４を押せば、前の軸もしくは次の軸に

移ります。 
 
数字を押さずにＥＮＴのみでは前の設定のままにな

ります。 
 

  
同様にして各軸を設定します。 
 
θ軸の設定の時にＥＮＴもしくはＦ１を押すとＭＯ
ＴＯＲ設定になります。 
 
どの軸の設定の時でもＦ２を押すともとのＤＩＳＰ
ＬＡＹ設定に戻ります。 
 

 

設定 設定内容 内 容 傾 斜 イ メ ー ジ 

０ 台形駆動 直線パターン 

１ パターン１ 

２ パターン２ 

３ パターン３ 

４ パターン４ 

５ パターン５ 

６ パターン６ 

７ パターン７ 

８ パターン８ 

Ｓ字曲線パターン 

Ｓ字は設定値が大きいほど急峻なイメージに
なります。 
 
 
 
 
 

表11-1．加減速方式設定表 
 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＲＡＭＰ

Ｘ＝５ Ｙ＝３

Ｚ＝７ θ＝０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＲＡＭＰ

Ｘ＝３ Ｙ＝３

Ｚ＝７ θ＝０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

設定パターン ０ １ ２ ３ ４ ５ ６ ７ ８



QT41-06006E 

- 11-7 - 

 
11-5 モータ種類・センサ論理（ＭＯＴＯＲ） 
 

 
 
 
 

 
各軸のモータ種類やセンサの論理を設定します。 
 
まず最初にＸ軸の設定にになります。 
 
設定内容と表示内容は表１１－２．のモータ／センサ
設定表（次ページ）を参照ください。 
また信号と回路は15-1節のＸＹＺθ ＡＸＩＳコネク
タを参照ください。 
 
各項目の設定表示は／±を押す毎に変わります。 

 

 
 
 
 

 
／±を押すと、ＳＴＰ→ＳＲＶに表示が変わります。

再び／±を押すと、ＳＲＶ→ＣＢＳに表示が変わりま
す。 
 

 
 
 
 

 
再び／±を押すと、ＣＢＳ→ＳＴＰに戻ります。 
 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押すと設定２に移ります。 
 
表示のままで変更が無い場合はＥＮＴのみを押して

ください。 
 

 
 
 
 

 
以下同様に設定して設定９の時にをＥＮＴを押すと

Ｙ軸の設定になります。 
 
またどの設定の時でもＦ３ Ｆ４で表示されている

軸をＦ３もしくはＦ４を押すことで呼び出せます。 
 
θ軸の設定の９番の時にＥＮＴを押すか、どのような
表示の時でもＦ１を押すとＲＥＴ ＳＥＱ設定に移

ります。 
 
またどのような表示の時でもＦ２を押すと元のＲＡ

ＭＰ設定に戻ります。 
 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ Ｘ ＭＯＴＯＲ

１＝ＳＴＰ ２＝ＣＷ ３＝２ ４＝Ｐ

５＝Ｐ ６＝Ｐ ７＝ Ｚ ８＝Ｐ ９＝Ｐ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ θ Ｙ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ Ｘ ＭＯＴＯＲ

１＝ＳＲＶ ２＝ＣＷ ３＝２ ４＝Ｐ

５＝Ｐ ６＝Ｐ ７＝ Ｚ ８＝Ｐ ９＝Ｐ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ θ Ｙ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ Ｘ ＭＯＴＯＲ

１＝ＳＴＰ ２＝ＣＷ ３＝２ ４＝Ｐ

５＝Ｐ ６＝Ｐ ７＝Ｚ ８＝Ｐ ９＝Ｐ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ θ Ｙ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ Ｘ ＭＯＴＯＲ

１＝ＳＴＰ ２＝ＣＷ ３＝２ ４＝Ｐ

５＝Ｐ ６＝Ｐ ７＝Ｚ ８＝Ｐ ９＝Ｐ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ θ Ｙ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ Ｙ ＭＯＴＯＲ

１＝ＳＴＰ ２＝ＣＷ ３＝２ ４＝Ｐ

５＝Ｐ ６＝Ｐ ７＝Ｚ ８＝Ｐ ９＝Ｐ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ｘ Ｚ
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番号 内 容 設定 設定内容 

ＳＴＰ ステッピングモータ 

ＳＲＶ サーボモータ １ モータ・ドライバ種類 

ＣＢＳ ＣＢＳドライバ 

ＣＷ ＣＷクロック 
２ フォワードクロック 

ＣＣＷ ＣＣＷクロック 

１ １クロック 
３ クロックタイプ 

２ ２クロック 

Ｐ 正論理 
４ クロック出力論理 

Ｎ 負論理 

Ｐ 正論理 
５ オーバラン論理 

Ｎ 負論理 

Ｐ 正論理 
６ ニア原点論理 

Ｎ 負論理 

Ｓ 原点センサ 
７ 原点センサ種類 

Ｚ Ｚ相信号 

Ｐ 正論理 
８ 原点論理 

Ｎ 負論理 

Ｐ 正論理 
９ アラーム論理 

Ｎ 負論理 

表11-2．モータ／センサ設定表 
 
①番号１ モータ種類 
 ＳＲＶ設定にしますと、サーボモータドライバインターフェース用のインポジション
入力信号と偏差カウンタリセット出力信号が自動的にサーボモータ用として動作しま
す。また、カレントオフ出力がＳＴＰの場合と論理が逆になります。偏差カウンタリセ
ットはＭ０４はどちらの設定でも動作しますが、原点サーチ動作ではＳＲＶ設定特有の
動作をサポートしています。 
 
 ＣＢＳ設定にしますと、汎用Ｉ／Ｏの指定ピンは自動的にＣＢＳドライバインターフ
ェース用のＢＬ-、ＰＬＳ＿ＥＮＤ-、Ｄ＿ＭＯＮＩ、ＢＬ＿ＥＮＤとして動作します。
詳細は表15-7、表15-9、表15-11およびＣＢＳドライバの取扱説明書を参照してくださ
い。 
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図11-3．ＳＲＶ／ＳＴＰ／ＣＢＳ動作 

 

 
図11-4．ＳＲＶ／ＳＴＰ／ＣＢＳカレントオフ 

 

Ｍ０５ Ｍ０６

カレントオフ

カレントオフ

ＳＲＶ設定

ＳＴＰ／ＣＢＳ設定

ＯＦＦ

ＯＮ

ＳＲＶ設定

ＳＴＰ設定

偏差カウンタ
オーバフロー

インポジション

異常無

異常停止
動作完了

ON

入力Ｄ_ＭＯＮＩ

出力ＰＬＳ_ＥＮＤ-

ＣＢＳ設定

入力ＢＬ_ＥＮＤ

動作完了

動作完了
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②番号２ フォワードクロック 
 本機はＣＷクロックをフォワード方向に固定するような概念はなく、フォワード方向
のクロックをＣＷ／ＣＣＷクロックのどちらでも設定ができるようになっています。 

 

図11-5．フォワード設定 
 
③番号３ クロックタイプ 
 １クロックタイプとは、方向信号とクロック信号をドライバに出力するものです。 
 ２クロックタイプとは、ＣＷとＣＣＷクロック信号をドライバに出力するものです。 
 ドライバの仕様に合わせて設定してください。 

 

図11-6．クロックタイプ設定 
 
④番号４ クロック出力論理 

 ＣＷ／ＣＣＷ端子もしくはＲＳＣＷ／ＲＳＣＣＷ端子の出力論理を設定します。
ＣＷ／ＣＣＷ端子の場合、正論理設定にすると出力のトランジスタがＯＮの時がア
クティブになり負論理の場合はＯＦＦの時がアクティブになります。 

 

図11-7．クロック出力論理設定 
 

ＣＷ

ＣＣＷ

ＣＷ

ＣＣＷ

ＣＷ設定

ＣＣＷ設定

G00X+100 G00X-100

フォワード リバース

ＣＷ

ＣＣＷ

ＣＷ

ＣＣＷ

１クロック

２クロック

ＣＷ

ＣＣＷ

正論理

ＣＷ

ＣＣＷ

２クロック

負論理

ON

ON

ON

ON
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⑤番号５ オーバラン論理 
 番号６ ニア原点論理 
 番号８ 原点論理 
 番号９ アラーム論理 

 入力信号の論理を設定します。入力回路のフォトカプラがＯＮしている時をアク
ティブにするのが正論理です。（Ａ接点信号） 
 入力回路のフォトカプラがＯＦＦしている時をアクティブにするのが負論理です。
（Ｂ接点） 
 

 ⑥番号７ 原点センサ種類 
 本機は軸原点信号として原点センサ（/HOME）とエンコーダＺ相信号（Z+,Z-）が
あります。 
 そのどちらを選択するかを設定します。 
 

 ⑦番号２，３ 設定内容の組み合わせ 
 番号２，３の設定によって以下の動作状態になります。 

 

クロック 
タイプﾟ 

フォワード 
クロック 

方向 CW/RSCW CCW/RSCCW 

Ｆ パルス出力  
ＣＷ 

Ｒ  パルス出力 

Ｆ  パルス出力 
２ 

ＣＣＷ 
Ｒ パルス出力  

Ｆ パルス出力 ＯＮ 
ＣＷ 

Ｒ パルス出力 ＯＦＦ 

Ｆ パルス出力 ＯＦＦ 
１ 

ＣＣＷ 
Ｒ パルス出力 ＯＮ 

                       方向  Ｆ：フォワード駆動 Ｒ：リバース駆動 
表11-3．設定内容の組み合わせ 
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11-6 原点サーチシーケンス（ＲＥＴ ＳＥＱ） 
 

原点サーチの動作内容は7-1節の原点サーチシーケンスを参照してください。 

 
 
 
 

 
原点サーチの条件および原点サーチの動作順を設定
します。 
 
左図の例 
 Ｘ＝ＲＥＶＥＲＳＥ  ２  ０  
  ↑        ↑          ↑  ↑ 
  軸  原点サーチ方向 センサ  原点サーチ 
  名                   の数   の順番 
 
まずＸ軸の原点サーチ方向を問い合わせてきます。 
 

 
 
 
 

 
／±を押すと、原点サーチ方向の設定がリバース方向

からフォワード方向に変わります。これは押す毎にリ
バースとフォワードが切り替わります。 
 

 
ＥＮＴを押すと次のセンサの数の設定に変わります。 

この設定は原点サーチの際に使用するセンサの数を
設定します。設定値は１か２のみです。他の数を設定
しても無視されます。 
     

  ニア原点 原  点  

 １ ○ ×  
 ２ ○ ○  

 
 
 
 

     

 
 
 
 

 
／１ ＥＮＴを押しますとセンサの数が１に設定さ

れ次の原点サーチ順を問い合わせてきます。 
設定範囲は ０～４ です。 
 
この設定に関しては次ページに関連の項目の詳細を
示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＲＥＴ ＳＥＱ

Ｘ＝ＲＥＶＥＲＳＥ ２ ０

Ｙ＝ＲＥＶＥＲＳＥ １ ２

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ｚθ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＲＥＴ ＳＥＱ

Ｘ＝ＦＯＲＷＡＲＤ ２ ０

Ｙ＝ＲＥＶＥＲＳＥ １ ２

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ｚθ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＲＥＴ ＳＥＱ

Ｘ＝ＦＯＲＷＡＲＤ ２ ０

Ｙ＝ＲＥＶＥＲＳＥ １ ２

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ｚθ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＲＥＴ ＳＥＱ

Ｘ＝ＦＯＲＷＡＲＤ １ ０

Ｙ＝ＲＥＶＥＲＳＥ １ ２

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ｚθ

設 定内容 Ｘ ：２ Ｙ： ０ Ｚ ：１ θ： １

原点サーチ

Ｘ

Ｙ

Ｚ

θ

原点サーチ

原点サーチ

原点サーチ

原点サーチ動作を行いません
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／１ ＥＮＴを押しますと次の軸Ｙ軸の設定になり

ます。 
Ｘ軸と同様に設定を行います。 
 

 
 
 
 

 
例ではＥＮＴ ／２ ＥＮＴ ／３を押します。 

 

 
 
 
 

 
ＥＮＴもしくはＦ３(ＸＹ軸どの設定の時でも)を押

すとＺθ軸の設定に変わります。 
この左図の時に再びＦ２を押すとＸＹ軸設定に戻り
ます。 
 

  
θ軸の原点サーチ順の設定時 
ＥＮＴもしくはＦ１（どの設定の時でも）を押すと次

のＣＬＯＳＥＤ設定になります。 
またどのような設定の時でもＦ２を押すともとのＭ
ＯＴＯＲ設定に戻ります。 
 

 
原点サーチ順に関する説明 
 

 
この設定が反映される動作モード 
 ・マニュアルモードの原点サーチ 
 ・外部原点サーチ信号入力 
 ・プレイモードのアプリケーションプログラム    
起動 
ただしパラメータ操作のＮＥＥＤ ＲＥＴでＮＥＥ
Ｄ設定時 
 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＲＥＴ ＳＥＱ

Ｘ＝ＦＯＲＷＡＲＤ １ １

Ｙ＝ＲＥＶＥＲＳＥ １ ２

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ｚθ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＲＥＴ ＳＥＱ

Ｘ＝ＦＯＲＷＡＲＤ １ １

Ｙ＝ＲＥＶＥＲＳＥ ２ ３

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ｚθ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＲＥＴ ＳＥＱ

Ｚ＝ＦＯＲＷＡＲＤ ２ １

θ＝ＲＥＶＥＲＳＥ １ ０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ＸＹ
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11-7 クローズド制御（ＣＬＯＳＥＤ） 
 

 
クローズド制御の有効／無効の設定です。 
設定値は以下の通りです。 
 

  クローズド制御  

 ＯＦＦ 行わない  

 ＯＮ 行う（補正動作有）  

 ＳＴＰ 行う（補正動作無）  

 
 
 
 

 
Ｆ３ Ｆ４は設定軸の変更に使用します。 

 

 
 
 
 

 
／±を押すとＯＦＦ設定に変わります。／±を押す毎
にＯＮ→ＳＴＰ→ＯＦＦ→ＯＮと変化します。 
 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押すと次の軸の設定になります。 

同様にして各軸の設定を行います。 
 

 
 
 
 

 
θ軸の設定が完了すると左図のようになります。 
 
この設定はＯＮもしくはＳＴＰ設定にした場合の補
正動作範囲設定です。ＯＦＦ設定の場合も同様の設定
を行いますが、この設定データは使用しません。 
位置決め後この設定値以上の差が生じている場合に
補正動作もしくは異常になります。 
 

 
 
 
 

 
補正動作範囲の設定を数字入力します。 

 
左図の例では／０ ／． ／５と入力します。 
 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＣＬＯＳＥＤ

Ｘ＝ＳＴＰ Ｙ＝ ＯＮ

Ｚ＝ＯＦＦ θ＝ＯＦＦ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＣＬＯＳＥＤ

Ｘ＝ＯＦＦ Ｙ＝ ＯＮ

Ｚ＝ＯＦＦ θ＝ＯＦＦ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＣＬＯＳＥＤ

Ｘ＝ＯＦＦ Ｙ＝ ＯＮ

Ｚ＝ＯＦＦ θ＝ＯＦＦ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＣＬＯＳＥＤ

Ｘ＝０．０１０

Ｙ＝０．００５

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＣＬＯＳＥＤ

Ｘ＝０．５

Ｙ＝０．００５

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →
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ＥＮＴを押すと次のＹ軸の設定になります。 

同様にして各軸の設定を行います。 
 

  
θ軸の設定時にＥＮＴもしくはどのような設定時に

もＦ１を押すと次のＥＮＣＯＤＥＲ設定になります。 
 
どのような設定時でもＦ２を押すともとのＲＥＴ 

ＳＥＱ設定に戻ります。 
 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＣＬＯＳＥＤ

Ｘ＝０．５

Ｙ＝０．００５

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →
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11-8 エンコーダ入力条件（ＥＮＣＯＤＥＲ） 
 

 
 
 
 

 
クローズド制御やティーチング操作で使用する 
エンコーダの入力条件を設定します。 
 
   Ｘ ＝ ０    １    ０ 
      ↑   ↑    ↑   ↑ 
   軸名 逓倍率 入力方法 方向 
 

          

 設定値 逓倍率  設定値 入力方法  設定値 方向  

 ０ １逓倍  ０ 内部  ０ 正転  
 １ ２逓倍  １ 外部  １ 逆転  

 ２ ４逓倍        
 ３ ２ｸﾛｯｸ        

          
逓倍率 ：Ａ／Ｂ相９０゜位相信号の場合０～２設定が可能です。入力方法は 
     外部設定になります。（内部の場合９０゜位相信号ではないため） 
     入力方法が内部の場合は３の設定にしてください。 
入力方法：ＸＹＺθ ＡＸＩＳコネクタ のエンコーダ信号を使用する場合は１ 
     を設定してください。      
     エンコーダ信号を使用せずに本機内部のクロック信号を使用する場 
     合には０を設定してください。この場合逓倍率の設定は２クロックし 
     かありませんのでＭＯＴＯＲ設定のクロックタイプは必ず２クロッ 
     ク）に設定してください。 
方  向：０（正転）Ａ相が進みの場合にエンコーダ計数は加算されます。 
     １（逆転）Ｂ相が進みの場合にエンコーダ計数は加算されます。 
     システムに合わせて設定してください。 
 

 
 
 
 

 
０～３までの数字を入力をします。０～３以外の数字
は無視されます。 
 
例では／１ ＥＮＴを押します。 
 

 
 
 
 

 
同様にして入力方法および方向を設定します。これは
０，１以外の数字は無視されます。 
 
例ではＥＮＴ（表示のままで変更しない） 

／１ ＥＮＴを押します。 
左図のようにＹ軸の設定になります。 
 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＥＮＣＯＤＥＲ

Ｘ＝０ １ ０ Ｙ＝１ ０ １

Ｚ＝２ １ １ θ＝３ ０ ０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＥＮＣＯＤＥＲ

Ｘ＝１ １ ０ Ｙ＝１ ０ １

Ｚ＝２ １ １ θ＝３ ０ ０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＥＮＣＯＤＥＲ

Ｘ＝１ １ ０ Ｙ＝１ ０ １

Ｚ＝２ １ １ θ＝３ ０ ０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →
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図11-8．エンコーダカウント概念図 
 

 
 
 
 

 
以下同様にして各軸の設定を行います。 
θ軸の設定が完了すると、左図のようになり各軸のエ
ンコーダ入力の１パルスの移動量設定になります。 
エンコーダパルスと移動量の関係は、 
（移動量）＝（左図の設定値）× 
   （エンコーダパルス数［逓倍率を含む］） 
       ２クロックは逓倍率１として計算 
 

 
 
 
 

 
Ｘ軸のエンコーダの１パルス移動量を数字入力しま

す。 
例では／０ ／． ／０ ／０ ／５と入力します。 
 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押すと次のＹ軸の設定になります。 
同様にして各軸の設定を行います。 

  
θ軸の設定時にＥＮＴもしくはどのような設定時に

もＦ１を押すと次のＣＯＭＭ設定になります。 
 
どのような設定時でもＦ２を押すともとのＣＬＯＳ

ＥＤ設定に戻ります。 
 

 

Ａ相

Ｂ相

４逓倍

２逓倍

１逓倍

Ａ相

Ｂ相

２クロック

加算 減算

１０ ２ ３ ４ ５ ６ ７ ８ ７ ６ ５ ４

０ １ ２ ３ ４ ３ ２

１２１０

０ １ ２ １

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＥＮＣＯＤＥＲ

Ｘ＝０．０１０

Ｙ＝０．００５

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＥＮＣＯＤＥＲ

Ｘ＝０．００５

Ｙ＝０．００５

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＥＮＣＯＤＥＲ

Ｘ＝０．００５

Ｙ＝０．００５

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →
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11-9 ＲＳ－２３２Ｃ条件（ＣＯＭＭ） 
 

 
 
 
 

 
ＲＳ－２３２Ｃの条件を設定します。 
このＲＳ－２３２Ｃはホストコンピュータと通信す
るためのものです。 
 
Ｆ３ Ｆ４は各設定の変更に使用します。 

 

上記の表示の番号別ぼ設定内容を以下に示します。 

 番号 内容 設定表示 設定内容  

 ＨＡＬＦ 半２重  

 ＦＵＬＬ 全２重  
 

１ 通信方式 

ＥＱＡＫ ＥＮＱ／ＡＮＫ制御  

 １２００ １２００ bps  
 ２４００ ２４００ bps  
 ４８００ ４８００ bps  

 ９６００ ９６００ bps  
 

２ ボーレート 

１９２００ １９２００ bps  

 ８ ８ビット  
 
３ データビット 

７ ７ビット  

 ２ ２ビット  
 
４ ストップビット 

１ １ビット  

 Ｎ 無し  

 Ｏ 奇数  
 

５ パリティチェック 

Ｅ 偶数  

      

 
 
 
 

 
／±を押すことで各項目の設定が変更できます。 

 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押すと次のボーレート設定に移ります 
以下同様にして設定します。 
 

 
 
 
 

 
設定番号５パリティチェック設定です。 
 

  
この時にＥＮＴもしくはどの設定状態でもＦ１を押
すと次のＮＥＥＤ ＲＥＴ設定になります。 
 
どの設定状態の時でもＦ２を押すと元のＥＮＣＯＤ
ＥＲ設定に戻ります。 
 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＣＯＭＭ

１＝ＦＵＬＬ

２＝９６００ ３＝８ ４＝１ ５＝Ｎ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＣＯＭＭ

１＝ＦＵＬＬ

２＝９６００ ３＝８ ４＝１ ５＝Ｎ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＣＯＭＭ

１＝ＦＵＬＬ

２＝９６００ ３＝８ ４＝１ ５＝Ｎ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＣＯＭＭ

１＝ＦＵＬＬ

２＝９６００ ３＝８ ４＝１ ５＝Ｎ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →
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11-10 原点サーチ必要／不必要（ＮＥＥＤ ＲＥＴ） 
 

 
プログラム起動を行ったときにプログラムを実行す
る前に原点サーチを行うか否かを設定します。 
プログラム起動はローダを使用したプレイモードま
たは外部信号のプログラム起動によります。 
また、この時の原点サーチする軸や順序についてはＲ
ＥＴ ＳＥＱによって決定されます。 
 

 設 定 表 示 設定内容  

 ＮＥＥＤＬＥＳＳ 不必要  

 ＮＥＥＤ 必要  

 
 
 
 

    

 
 
 
 

 
／±を押すと設定表示が変わります。 
 

  
ＥＮＴもしくはＦ１を押すと、次のＭＡＸ ＳＰＤ設
定になります。 
 
Ｆ２を押せば、元のＣＯＭＭの設定に戻ります。 
 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＮＥＥＤ ＲＥＴ

ＮＥＥＤＬＥＳＳ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＮＥＥＤ ＲＥＴ

ＮＥＥＤ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ
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11-11 最高速度レンジ（ＭＡＸ ＳＰＤ） 
 

 
動作条件の最高速度レンジを設定します。 
以下に示す４段階の速度レンジを選択することが可
能です。ただし速度指令値は以下の表のようなパルス
レートではなく㎜／sec などの単位の速度です。 
 

 設定表示 設定内容  

 
ＳＬＯＷ 

低速モード 
（MAX=  65.535KHz） 

 

 
ＮＯＲＭＡＬ 

標準モード 
（MAX= 819.187KHz） 

 

 
ＦＡＳＴ 

高速モード 
（MAX=1638.375KHz） 

 

 
ＦＡＳＴＥＳＴ 

超高速モード 
（MAX=3276.750KHz） 

 

 
 
 
 

    

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
／±を押す毎に 
 
   ＳＬＯＷ   →  ＮＯＲＭＡＬ 
     ↑        ↓ 
  ＦＡＳＴＥＳＴ ←  ＦＡＳＴ 
 
と表示が順番に変わります。 
 

  
ＥＮＴもしくはＦ１を押すと、次の１ ＰＵＬＳＥ設

定になります。 
 
Ｆ２を押せば、元のＮＥＥＤ ＲＥＴの設定に戻りま

す。 
 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＭＡＸ ＳＰＤ

ＮＯＲＭＡＬ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＭＡＸ ＳＰＤ

ＳＬＯＷ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＭＡＸ ＳＰＤ

ＦＡＳＴＥＳＴ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＭＡＸ ＳＰＤ

ＦＡＳＴ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ
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11-12 １パルス移動量（１ ＰＵＬＳＥ） 
 

 
 
 
 

 
各軸の１パルスの移動量の設定をします。 
各モータの１パルスの指令に対して機械系が何㎜動
作するかを設定します。 
 
例えばリード１０㎜のボールネジに１回転の分解能
が１０００のモータを直結した駆動系を考えますと
この１パルス移動量は、 
 １０㎜/REV÷１０００pulse/REV 
              ＝０．０１㎜/pulse 
となります。 
この設定に入るとＸ軸の問い合わせになります。 
 
Ｆ３ Ｆ４は各軸設定の変更に使用します。 
 

 
 
 
 

 
Ｘ軸の１パルスの移動量を数字入力します。 
 
例では／０ ／． ／０ ／０ ／５と入力します。 

 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押すと次のＹ軸の設定になります。 

同様にして各軸の設定を行います。 

  
最後の軸の設定時にＥＮＴを押すと次のＬＩＭＩＴ
設定に移ります。 
 
また、設定途中でＦ１またはＦ２を押すと、ＬＩＭＩ
ＴまたはＭＡＸ ＳＰＤの設定に移ります。 
 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ １ ＰＵＬＳＥ

Ｘ＝０．０１０

Ｙ＝０．０１０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ １ ＰＵＬＳＥ

Ｘ＝０．００５

Ｙ＝０．０１０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ １ ＰＵＬＳＥ

Ｘ＝０．００５

Ｙ＝０．０１０

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →
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11-13 ソフトウェアリミット（ＬＩＭＩＴ） 
 

 
 
 
 

 
各軸のソフトウェアリミットを設定します。 
ソフトウェアリミットは絶対座標系の位置でフォワ
ード方向およびリバース方向に限度を設け、位置決め
がその限度を越えないようにします。 
そのような命令の直前にエラーメッセージを出しま
す。（エラーコード２２） 
 
まずＸ軸のフォワードリミット設定に入ります。 
各軸に左にフォワード、右にリバースのリミット設定
になっています。符号設定を間違わないよう充分注意
してください。 
 

 
 
 
 

 
設定値を数字入力します。符号を切り替える場合は 

／±を押します。／±を押す毎に切り替わります。 
 
例では／１ ／２ ／３ ／． ／４を押します。 

 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押すとＸ軸のリバース設定に移ります 

以下同様にしてＹ軸も設定します。 

 
 
 
 

 
Ｆ３ Ｆ４を押すと設定軸の切り替えができます。 

 

  
最後の軸の設定時にＥＮＴを押すと次のＰＯＩＮＴ
設定に移ります。 
 
また、設定途中でＦ１またはＦ２を押すと、ＰＯＩＮ
Ｔまたは１ ＰＵＬＳＥの設定に移ります。 
 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＬＩＭＩＴ

Ｘ＋９９９９９９．９９９

Ｘ－９９９９９９．９９９

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ｙ θ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＬＩＭＩＴ

Ｘ＋１２３．４

Ｘ－９９９９９９．９９９

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ｙ θ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＬＩＭＩＴ

Ｘ＋１２３．４

Ｘ－９９９９９９．９９９

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ｙ θ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＬＩＭＩＴ

Ｙ＋１５００

Ｙ－１０．５

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ｚ Ｘ
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11-14 小数点設定（ＰＯＩＮＴ） 
 

 
各軸の座標表示の小数点以下の桁数を設定します 
設定範囲は０～６までです。 
 

 設定値 座標設定例  

  ０ +123456789  

  ３ -123456.789  

  ６ +123.456789  

 

 
 
 
 

Ｆ３ Ｆ４は各軸設定の変更に使用します。 
 

 
 
 
 

 
０～６までの数字を入力します。０～６以外の数字は
無視します。 
 
例では／４を入力します。 
 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押すとＹ軸の設定に移ります。 
以下同様にして各軸の設定を行います。 
 

  
最後の軸の設定時にＥＮＴを押すと次のＢＡＣＫＬ
ＡＳＨ設定に移ります。 
 
また、設定途中でＦ１またはＦ２を押すと、ＢＡＣＫ
ＬＡＳＨまたはＬＩＭＩＴ設定に移ります。 
 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＰＯＩＮＴ

Ｘ＝３ Ｙ＝３

Ｚ＝０ θ＝６

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＰＯＩＮＴ

Ｘ＝４ Ｙ＝３

Ｚ＝０ θ＝６

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＰＯＩＮＴ

Ｘ＝４ Ｙ＝３

Ｚ＝０ θ＝６

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ← →
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11-15 バックラッシ有効／無効設定（ＢＡＣＫＬＡＳＨ） 
 

 
バックラッシ補正動作を有効にするか否かを設定し
ます。 
 

 設定表示  設定内容  

  ＯＮ  補正動作有  

  ＯＦＦ 補正動作無  

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 
／±を押すと、ＯＮ／ＯＦＦ表示が変わります。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ３ Ｆ４を押すと現在のバックラッシ量を約１秒
間表示します。Ｆ３でＸＹ軸のバックラッシ量を表示

します。Ｆ４でＺθ軸のバックラッシ量を表示しま
す。 
 
この設定をＯＮにした状態での電源投入後の最初の
原点サーチでこのバックラッシ量は自動的に測定さ
れます。従いまして電源投入時にＯＦＦ設定の場合も
しくは、まだ原点サーチを行っていない場合はこのバ
ックラッシ量は０のままです。 
 

  
ＥＮＴもしくはＦ１を押すと次のＭＥＭＯＲＹ設定

に移ります。 
 
Ｆ２を押すと元のＰＯＩＮＴ設定に戻ります。 
 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＢＡＣＫＬＡＳＨ

ＢＡＣＫＬＡＳＨ ＯＦＦ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ＡＭＯＵＮＴ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＢＡＣＫＬＡＳＨ

ＢＡＣＫＬＡＳＨ ＯＮ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ａ ＭＯＵＮＴ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＢＡＣＫＬＡＳＨ

Ｘ＋０．０１０

Ｙ＋０．００１

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ Ａ ＭＸＹ ＡＭＺθ
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11-16 メモリクリア（ＭＥＭＯＲＹ） 
 

 
 
 
 

 
プログラムもしくは位置データの一括消去をします。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ３を押すとプログラム消去モードに入りプログラ

ムを消去していいかを問い合わせてきます。 
 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押すとプログラム消去を行います。 

消去完了後、ＥＸＥ ＣＯＮＤ設定に移ります。 
 
また、ＥＮＴ以外のキーを押しますと何も消去は行わ

ずにＥＸＥ ＣＯＮＤ設定に移ります。 
 

 
 
 
 

 
Ｆ４を押すと位置データ消去モードに入り位置デー

タを消去していいかを問い合わせてきます。 
 

 
 
 
 

 
ＥＮＴを押しますと位置データ消去を行います 
消去完了後、ＥＸＥ ＣＯＮＤ設定に移ります。 
 
また、ＥＮＴ以外のキーを押しますと何も消去は行わ
ずにＥＸＥ ＣＯＮＤ設定に移ります。 
 

  
消去中表示以外の時にＦ１を押しますと次の      
ＥＸＥ ＣＯＮＤ設定に移ります。 
Ｆ２を押すとＢＡＣＫＬＡＳＨ設定に移ります。 

 

 

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＭＥＭＯＲＹ

ＰＬＥＡＳＥ ＨＩＴ Ｆ３ ＯＲ Ｆ４

ＴＨＥＮ ＭＥＭＯＲＹ ＣＬＥＡＲ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ＰＲＯＧ ＰＯＳ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＭＥＭＯＲＹ

ＮＯＷ ＭＥＭＯＲＹ ＣＬＥＡＲ

ＰＲＯＧＲＡＭ ＯＫ ？

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ＰＲＯＧ ＰＯＳ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＭＥＭＯＲＹ

ＰＲＯＧＲＡＭ

ＮＯＷ ＭＥＭＯＲＹ ＣＬＥＡＲＩＮＧ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ＰＲＯＧ ＰＯＳ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＭＥＭＯＲＹ

ＮＯＷ ＭＥＭＯＲＹ ＣＬＥＡＲ

ＰＯＳＩＴＩＯＮ ＯＫ ？

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ＰＲＯＧ ＰＯＳ

ＰＡＲＡＭＥＴＥＲ ＭＥＭＯＲＹ

ＰＯＳＩＴＩＯＮ

ＮＯＷ ＭＥＭＯＲＹ ＣＬＥＡＲＩＮＧ

ＮＥＸＴ ＰＲＶＳ ＰＲＯＧ ＰＯＳ
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12. 外部信号による操作 
 
 外部信号の操作として外部手動動作信号、プログラム起動信号、外部原点サーチ信号、オン
ライン実行、システム命令の説明をします。 
 
 これらの操作は、次のいずれかの状態でれば実行可能となります。 

 

 操作の条件 

 
 
 
 

 
条件１ 
 ローダを接続したシステムで電源投入時のシステ
ム表示の時。 
 

 
 
 
 

 
条件２ 
 ローダを接続したシステムで左図のモード入力 
待ち表示の時。 
 

  
条件３ 
 本機のみでローダを接続していない時でモニタコ
ード４０でかつエラーが発生していない時。 
（モニタコードは13-1節の表13-1を参照してくださ
い。） 
 

  
基本的にはエラーの発生がなく、レディ信号がオンの
状態のとき実行が可能です。 
 

 

ＭＯＤＥ ？

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＬＡＹ ＭＡＮＵ ＰＡＲＡ

ＭＭＣ－４００ Ｖｅｒ １．３０

ＸＹＺθ

Ｍｙｃｏｍ，ｉｎｃ．

ＳＴＡＲＴ
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12-1 外部手動動作信号による操作 
 
 

 
 
操作の条件 
 

 
ＩＮＰＵＴコネクタの外部手動入力信号が入力され
れば手動動作と行うことが可能になります。 
 
この場合には本機にローダを接続しておいてくださ
い。ローダを使用した手動動作となります。 
 

 
 
 
 

 
上記の条件を満たしている時に手動動作信号がＯＮ

すれば外部信号による手動動作が可能となります。 
Ｆ１ ＭＤＭ          Ｆ２ ＳＣＡＮ 
   指令値送り動作    スキャン送り動作 
Ｆ３ ＩＮＤＸ         Ｆ４ ＳＴＥＰ 

   ｲﾝﾃﾞｯｸｽ送り動作     １パルス送り動作 
これはマニュアルモードの移動動作と同じ操作を行
います。 
 

 
 
 
 

 
手動動作信号がＯＦＦになれば元のモード入力待ち

に戻ります。 
 

 
(注)スキャン送り動作についての説明が、8-2節のスキャン送り動作の説明と条件にあります。 

 

ＭＡＮＵＡＬ ＭＯＤＥ ＭＯＶＥ

Ｘ－１．２３４

Ｙ＋１０．０００

ＭＤＭ ＳＣＡＮ ＩＮＤＸ ＳＴＥＰ

ＭＯＤＥ ？

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＬＡＹ Ｍ ＡＮＵ ＰＡＲＡ
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1 2-2 プログラム起動信号の操作 
 
 ＩＮＰＵＴコネクタのプログラム起動とプログラム番号入力信号を使用したアプリケーシ
ョンプログラムの実行方法です。 
 ローダを接続しても外しても操作できます。 
 但し、ローダを接続した状態でパラメータ操作のＤＩＳＰＬＡＹ設定がＮＥＥＤになってい
る場合は、表示に時間がかかるため実行時間が遅れます。 

 
 
 
 

 
動作させたいプログラム番号をＩＮＰＵＴコネクタ
の中のプログラム番号に入力し、 
プログラム起動信号を入力します。 
 

 
 
 
 

 
指定したプログラム番号にプログラムが存在しない
場合 
ローダがある場合には左図の表示をします。 
ローダに関係なくＯＵＴＰＵＴコネクタのエラー出
力信号がＯＮします。 
パネルのＭＯＮＩランプはエラーコード２１になり
ます。（エラーコードは表 13-3、表 13-4、表 13-5 を
参照してください。） 
 

 
 
 
 

 
ローダで処理する場合 
ＥＳＣを押します。元のモード入力待ち表示に戻りエ
ラー出力信号がＯＦＦになります。 
 

  
ローダで処理しない場合 
リセット信号をオンしますとエラー出力信号が 

ＯＦＦになります。 
 

 
 
 
 

 
指定したプログラム番号が存在している場合 
 
ローダが接続されている場合は左図のような表示に
なります。左図ではパラメータ設定のＤＩＳＰＬＡＹ
設定がＮＥＥＤになっている場合です。 
パネルのＭＯＮＩランプはモニタコード０１を示し
ます。 
プログラムが起動するとレディ出力信号がＯＦＦに
なりプログラムが完了すれば再びＯＮします。 
 

 
 
 
 

 
動作が完了するとローダが接続されている場合は左
図のようになります。 
 
パネルのＭＯＮＩランプはモニタコード４０を示し
ます。 
 

ＭＯＤＥ ？

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＬＡＹ ＭＡＮＵ ＰＡＲＡ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧＲＡＭ ＮＯ ＥＲＲ ２１

ＭＯＤＥ ？

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＬＡＹ ＭＡＮＵ ＰＡＲＡ

ＰＬＡＹ ＭＯＤＥ ００ ００２３

Ｘ＋２００．０００

Ｙ＋５０．１２５

ＥＸＴＥＲＮＡＬ ＭＯＤＥ

ＭＯＤＥ ？

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＬＡＹ ＭＡＮＵ ＰＡＲＡ
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図12-1．プログラム起動タイミング図（通常） 
 

図12-2．プログラム起動タイミング図（起動信号が長い） 
 

図12-3．プログラム起動タイミング図（プログラム番号エラー） 
 

動作中のエラーの解除方法も図12-3．と同じようにして解除します。 
 

プログラム起動

プログラム

レディ

ＭＯＮＩ

動作

番号

ランプ

１０

プログラム１０動作

ＯＮ

ＯＦＦ

０１ ４０４０

プログラム起動

プログラム

レディ

ＭＯＮＩ

動作

番号

ランプ

１０

プログラム１０動作

ＯＦＦ

ＯＮ

０１４０ ４０

プログラム起動

プログラム

レディ

ＭＯＮＩ

動作

番号

ランプ

１０

リセット

エラー

ＯＮ

ＯＮ

ＯＮ

ＯＦＦ

０１

４０４０４０ エラーコード２１
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1 2-3 外部原点サーチ信号の操作 
 

 ＩＮＰＵＴコネクタの原点サーチ入力信号を使用して原点サーチ動作を行う方法です。 
ローダは接続しても外しても操作できます。 

 

 
 
 
 

 
ＩＮＰＵＴコネクタの原点サーチ信号をＯＮすると

ＲＥＴ ＳＥＱの設定に基づいて原点サーチ動作を行
います。 
原点サーチ中のローダの表示は右図のようになりま
す。 
 
パネルのＭＯＮＩランプはモニタコード０２を示し
ます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
動作を完了すればローダが接続されている場合はモ
ード入力待ち表示になります。 
 
パネルのＭＯＮＩランプはモニタコード４０を示し
ます。 
 

 

ＯＲＩＧＩＮ ＳＥＲＡＣＨ

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＡＸＩＳ＝ＸＹＺθ ＲＥＴＵＲＮＩＮＧ

ＭＯＤＥ ？

Ｘ＋０．０００

Ｙ＋０．０００

ＰＲＯＧ ＰＬＡＹ ＭＡＮＵ ＰＡＲＡ

チ

各軸の原点サーチ動作

ＯＦＦ

ＯＮ

０２４０ ４０
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1 2-4 オンライン実行 
 オンライン実行とはＲＳ－２３２Ｃコネクタを介して、ホストコンピュータから直接コマ
ンドや位置データが送られ、位置決めやその他の動作を行うものです。 
 コマンドもしくは位置データを受信したら、ローダが接続されている場合には、１行目に
受信したデータを表示します。 

 

オンラインの制約事項 
 
送信      ：本機  → ホスト 
受信      ：ホスト  → 本機 
θ軸名     ：Ｑ （アスキーコードにθがないためＱを代用） 
改行／復帰コード：送信     ｃｒ                 ｃｒ１６進数０Ｄ 

         受信     ｃｒ／ｌｆもしくは ｃｒ     ｌｆ１６進数０Ａ 
 

受信フォーマット 
 
コマンド    コマンド体系の項で示しているフォーマットでホストから 
       本機に転送します。        
     ＜例＞G00X10Y-23.5Z0.1Q-4.525  ｃｒ 

        M80 ｃｒ 
 
位置データ   位置データ編集と同じフォーマットです。 
       転送した座標値に移動します。 
     ＜例＞X10Y-23.5Z0.1Q-4.525 ｃｒ     ４軸移動 

        X10Z0.1 ｃｒ          ＸＺ２軸移動 
 
終了コマンド ＥＮＤｃｒ／ｌｆを受信するとオンライン実行を終了します。 

 
リセット   本機にエラーが発生した場合ＲＥＳＥＴｃｒ／ｌｆを受信すると 

       エラー状態を解除します。 

コマンドと位置データの混在 
 
オンライン実行では、上記のコマンドと位置データを混在して転送することが可能で
す。 
        ＜例＞①G01X+10Y+20 
              ②X+20Y+40 
              ③X+40Y+80 
              ④G00X+10Y+20 
              ⑤X+20Y+40 
         ①は直線補間動作ですから②③の位置データ移動は直線補 
         間動作となります。 
         ④はＰＴＰ動作ですから⑤はＰＴＰ動作となります。 
         オンラインの入った時の位置データの動作はＰＴＰ動作に 
         なっています。 

エラーコードの送信 
エラー発生  エラーが発生した時は  ERR??  をホストに送信します。 
       ？？はエラーコードです。 
        ＜例＞ERR31 ｃｒ         Ｘ軸のドライバアラームのエラー 
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1 2-5 システム命令 
 
 この命令は、オンライン実行のようにローダを使用せずにホストからの命令で、アップロ
ードやダウンロードを行うものです。 
 命令は表 12-1 に示すようにＳ００～Ｓ０９までの１０種類があります。 

命令    内   容 

S00 プログラムのダウンロード 
S01 位置データのダウンロード 

S02 パラメータのダウンロード 
S03 プログラムのアップロード 

S04 位置データのアップロード 
S05 パラメータのアップロード 

S06 プログラム消去 
S07 プログラム番号指定消去 

S08 カムパターンのダウンロード 
S09 カムパターンのアップロード 

表 12-1．システム命令一覧表 
 

（１）ダウンロード（S00,S01,S02,S08） 
S00，S01，S02，S08 を受信すると、コントローラはデータの受信状態になりますので
ホストからデータを送信してください。S08 の場合は、ホストからのデータを送信す
る前に、まずカムバターンの番号およびカムプロット数（最大 510）をそれぞれ送信
してください。 
ホスト側は、データの送信が終わったら最後に END を送信してください。 
コントローラは END を受信するとデータを格納し、正常に格納できたらホストに END
を送信して格納完了を知らせます。 
プログラムの場合、プログラム番号が重複するとエラーになります。 
 

（２）アップロード（S03,S04,S05,S09） 
S03，S04，S05，S09 を受信すると、コントローラはプログラムまたは位置データまた
はパラメータまたはカムパターンを送信します。S09 の場合は、コントローラが送信
する前に、まずホストが受信したいカムパターンの番号をコントローラに送信、そし
てコントローラからカムプロット数（最大 510）を受信してから、データのアップロ
ードを開始します。 
プログラムの場合は格納されているプログラム全てを送信します。 
コントローラは各データを送信し終えると最後に END を送信します。 
ホスト側は END の受信でデータの最後を知ることができます。 
 

（３）プログラム消去（S06） 
S06 を受信すると、コントローラは格納しているプログラム全てを消去します。 
コントローラは消去が終わるとホストに END を送信します。 
プログラムのダウンロードでプログラム番号が重複する可能性がある場合などに使用
してください。 
 

（４）プログラム番号指定消去（S07） 
S07,n を受信すると、コントローラは指定されたプログラム番号のプログラムを消去
します。（ｎは０～９９でプログラム番号を指定します。） 
コントローラは消去が終わるとホストに END を送信します。 
プログラムのダウンロードでプログラム番号が重複する可能性がある場合などに使用
してください。 
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13. ＭＯＮＩランプ及びトラブルシュート 
 

1 3-1 ＭＯＮＩランプ 
 
 本機はＭＯＮＩランプによって本機の状態を知ることができます。ＭＯＮＩランプは、図
13-1 に示すように、赤ＬＥＤと緑ＬＥＤで構成されます。 

 

 
図 13-1．ＭＯＮＩランプの構成図 
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 本機では、エラーが発生したときローダの４行目の表示にエラーメッセージとエラーコー
ドを表示します。エラー発生の原因を取り除いてください。 
 
 エラーが発生したときはＥＳＣキーまたはリセット信号信号によりエラー状態から復帰

します。また、ＲＳ－２３２ＣからＲＥＳＥＴ命令を受信した場合も復帰します。 
 
 正常時は、赤ＬＥＤが消灯、ＭＯＮＩランプはモニタコードを示します。エラーが発生し
た時は、赤ＬＥＤが点灯、ＭＯＮＩランプはエラーコードを示します。 
 
 表 13-1 と表 13-2 にモニタコードとその内容を示します。 

 

モニタ 
コード 

ローダ表示（４行目） モニタ内容 

４０ 
操作メニューが表示さ
れます 

待機状態で何も起動していません。     
下記のモニタ１～５以外の操作でも４０のまま
です。（プログラムモードやマニュアルモードな
ど） 

１ EXTERNAL MODE 外部プログラム起動中。 

２ AXIS=????RETURNING 外部原点サーチ動作中。 

４ ONLINE MODE オンライン命令動作中。 

５ ONLINE MODE 
オンラインでＧ３７命令を受付Ｇ３７によるプ
ログラム動作中。 

表13-1．モニタコード表 
 
 

ＬＥＤ（緑） モニタ 
コード 

ＬＥＤ 
（赤） ７ ６ ５ ４ ３ ２ １ 

４０ ON OFF OFF OFF OFF OFF OFF 

１ OFF OFF OFF OFF OFF OFF ON 

２ OFF OFF OFF OFF OFF ON OFF 

４ OFF OFF OFF OFF ON OFF OFF 

５ 

OFF 

OFF OFF OFF OFF ON OFF ON 

表13-2．ＬＥＤでのモニタコード表示 
 



QT41-06006E 

- 13-3 - 

 
表 13-3、表 13-4 と表 13-5 にエラーコードとその内容を示します。 

 

エラー 
コード 

エラーメッセージ エラー内容 

０１ WITHOUT GMI ERR 編集中のｴﾗｰで命令の最初にＧＭＩがない。 

０２ BAD CODE ERR 
編集中のｴﾗｰで命令のＧＭＩに続くコード番号が
間違っている。 

０３ BAD NUMBER ERR 
編集中または数値設定中のｴﾗｰで数値の設定が間
違ってる。 

０４ BAD AXIS ERR 編集中のｴﾗｰで軸指定が重複か間違っている。 

０５ SYNTAX ERR 編集中のｴﾗｰで命令の文法が間違っている。 

０６ LINE OVER ERR 編集中のｴﾗｰで編集行が 4000 行をこえる。 

０７ M31 ERR 
編集終了時で、Ｍ３１命令が無いか間違ってい
る。 

０８ M30 OR M99 ERR 編集終了時でＭ３０またはＭ９９命令がない。 

０９ LABEL ERR 
編集のラベル使用で、ジャンプ先が見つからな
い。 

２０ MEMORY ERR 
メモリに保存されたプログラムが破損している。 
プログラム番号が重複している、プログラムの先
頭にＭ３１命令が見つからないなど。 

２１ PROGRAM NO ERR プログラムが存在しない。 

２２ SOFT LIMIT ERR 移動命令でソフトリミットを超える。 

２３ COMMUNICATION ERR ＲＳ２３２Ｃの通信でｴﾗｰが発生した。 

２４ PROGRAM ERR 
プログラムの実行ができないときのエラー。 
ジャンプ先間違い、ネスティングなど。 

２５ STOP 
「ＳＴＯＰ」ボタンまたは外部停止信号により停
止したとき。 

２６ CLOSED ERR クローズド制御で補正運転してもダメなとき。 

表13-3．エラーコード表（１） 
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エラー 
コード 

エラーメッセージ エラー内容 

３１ X ALARM ERR Ｘ軸動作中のドライバアラームのエラー。 

３２ X FOR OVER ERR Ｘ軸動作中のフォワードオーバランのエラー。 

３３ X REV OVER ERR Ｘ軸動作中のリバースオーバランのエラー。 

３４ X COF ERR Ｘ軸動作中の偏差ｶｳﾝﾀｵｰﾊﾞﾌﾛｰのエラー。 

４１ Y ALARM ERR Ｙ軸動作中のドライバアラームのエラー。 

４２ Y FOR OVER ERR Ｙ軸動作中のフォワードオーバランのエラー。 

４３ Y REV OVER ERR Ｙ軸動作中のリバースオーバランのエラー。 

４４ Y COF ERR Ｙ軸動作中の偏差ｶｳﾝﾀｵｰﾊﾞﾌﾛｰのエラー。 

５１ Z ALARM ERR Ｚ軸動作中のドライバアラームのエラー。 

５２ Z FOR OVER ERR Ｚ軸動作中のフォワードオーバランのエラー。 

５３ Z REV OVER ERR Ｚ軸動作中のリバースオーバランのエラー。 

５４ Z COF ERR Ｚ軸動作中の偏差ｶｳﾝﾀｵｰﾊﾞﾌﾛｰのエラー。 

６１ θALARM ERR θ軸動作中のドライバアラームのエラー。 

６２ θFOR OVER ERR θ軸動作中のフォワードオーバランのエラー。 

６３ θREV OVER ERR θ軸動作中のリバースオーバランのエラー。 

６４ θCOF ERR θ軸動作中の偏差ｶｳﾝﾀｵｰﾊﾞﾌﾛｰのエラー。 

７０ HARDWARE ERROR コントローラ内部のエラー。 

表13-4．エラーコード表（２） 
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ＬＥＤ（緑） エラー 
コード 

ＬＥＤ 
（赤） ７ ６ ５ ４ ３ ２ １ 

１ OFF OFF OFF OFF OFF OFF ON 

２ OFF OFF OFF OFF OFF ON OFF 

３ OFF OFF OFF OFF OFF ON ON 

４ OFF OFF OFF OFF ON OFF OFF 

５ OFF OFF OFF OFF ON OFF ON 

６ OFF OFF OFF OFF ON ON OFF 

７ OFF OFF OFF OFF ON ON ON 

８ OFF OFF OFF ON OFF OFF OFF 

９ 

ON 

OFF OFF OFF ON OFF OFF ON 

２１ OFF ON OFF OFF OFF OFF ON 

２２ OFF ON OFF OFF OFF ON OFF 

２３ OFF ON OFF OFF OFF ON ON 

２４ OFF ON OFF OFF ON OFF OFF 

２５ OFF ON OFF OFF ON OFF ON 

２６ 

ON 

OFF ON OFF OFF ON ON OFF 

３１ OFF ON ON OFF OFF OFF ON 

３２ OFF ON ON OFF OFF ON OFF 

３３ OFF ON ON OFF OFF ON ON 

３４ 

ON 

OFF ON ON OFF ON OFF OFF 

４１ ON OFF OFF OFF OFF OFF ON 

４２ ON OFF OFF OFF OFF ON OFF 

４３ ON OFF OFF OFF OFF ON ON 

４４ 

ON 

ON OFF OFF OFF ON OFF OFF 

５１ ON OFF ON OFF OFF OFF ON 

５２ ON OFF ON OFF OFF ON OFF 

５３ ON OFF ON OFF OFF ON ON 

５４ 

ON 

ON OFF ON OFF ON OFF OFF 

６１ ON ON OFF OFF OFF OFF ON 

６２ ON ON OFF OFF OFF ON OFF 

６３ ON ON OFF OFF OFF ON ON 

６４ 

ON 

ON ON OFF OFF ON OFF OFF 

７０ ON ON ON ON OFF OFF OFF OFF 

表13-5．ＬＥＤでのエラーコード表示 
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1 3-2 トラブルシューティング 
 

(1)動かない 
 

図 13-2．フロー（１） 
 
 

ＭＯＮＩ表示が
点灯しているか？

ＭＯＮＩ表示が
４０，１～５
であるか？

クロックタイプの
１／２クロックの設定
はあっているか？

クロックの
配線は正常か？

ローダの
現在位置の表示は
変化するか？

ドライバ及びモータが
運転できる状態か？

動かない

電源を調べて下さい。

エラーコード表を
参照して下さい。

パラメータ操作でクロッ
クタイプをあわせて下
さい。

配線をやり直して
下さい。

ドライバを
運転できる状態に
して下さい。

クローズド制御を
しているか？

電源を切ってやり直して
も同じ状態であれば詳細
を連絡して下さい。

ＮＯ

ＹＥＳ

ＮＯ

ＹＥＳ

ＮＯ

ＮＯ

ＹＥＳ

ＮＯ

ＹＥＳ

ＮＯ

ＹＥＳ ＹＥＳ

ＮＯ

ＹＥＳ

電源を切ってやり直して
も同じ状態であれば詳細
を連絡して下さい。
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(2)位置ズレする 

 

図 13-3．フロー（２） 
 

１パルス移動量の
設定は正しいか？

クローズド制御を
しているか？

エンコーダの
各設定は正しく
できているか？

モータ種類は
サーボモータか？

ドライバの調整は
適正か？

位置ズレする

パラメータ操作で正しい
値に設定して下さい。

ドライバの調整をして下
さい。

ステッピングモータで
脱調していないか？

ＹＥＳ

ＮＯ

ＹＥＳ

ＹＥＳ

ＹＥＳ

ＹＥＳ

ＹＥＳ

ＮＯ

ＮＯ

ＮＯ

ＮＯ

スピード・傾斜の値をも
う少し低く設定して下さ
い。

エンコーダの
配線は正しく
できているか？

ＹＥＳ

配 線をやり直して下さ
い。

ＮＯ

ＮＯ

パラメータ操作で正しい
値に設定して下さい。

電源を切ってやり直して
も同じ状態であれば詳細
を連絡して下さい。
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(3)設定通りの動作をしない 

 

図 13-4．フロー（３） 
 
 

ノイズ対策は
できているか？

クローズド制御を
しているか？

エンコーダの
各設定は正しく
できているか？

モータ種類は
サーボモータか？

ドライバの調整は
適正か？

設定通りの動作をしない

ノイズ対策をして下さ
い。

ドライバの調整をして下
さい。

ＹＥＳ

ＮＯ

ＹＥＳ

ＹＥＳ

ＹＥＳ

ＹＥＳ

ＮＯ

ＮＯ

ＮＯ

ＮＯ

エンコーダの
配線は正しく
できているか？

ＹＥＳ

配線をやり直して下さ
い。

ＮＯ

１パルス移動量は
正しい値か？

パラメータ操作で正しい
値に設定して下さい。

ＮＯ

パラメータ操作で正しい
値に設定して下さい。

電源を切ってやり直して
も同じ状態であれば詳細
を連絡して下さい。
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14. ＲＳ－２３２Ｃ通信 
 
 ＲＳ－２３２Ｃを使用した通信について以下に説明します。 
 通信設定は、パラメータ操作の中のＲＳ－２３２Ｃ設定（ＣＯＭＭ）で行われます。コン
トローラ側で設定できる通信設定の内容を以下の表に示します。 
 ホスト側と設定があっていることを確認してから通信をしてください。 

 

番号 内容 設定表示 設 定 内 容 

ＨＡＬＦ 半２重 

ＦＵＬＬ 全２重 １ 通信方式 

ＥＱＡＫ ＥＮＱ／ＡＮＫ制御 

１２００ １２００ bps 

２４００ ２４００ bps 

４８００ ４８００ bps 

９６００ ９６００ bps 

２ ボーレート 

１９２００ １９２００ bps 

８ ８ビット 
３ データビット 

７ ７ビット 

２ ２ビット 
４ ストップビット 

１ １ビット 

Ｎ 無し 

Ｏ 奇数 ５ パリティチェック 

Ｅ 偶数 

表14-1．通信設定内容 
 

1 4-1 通信規約 
 本機は、１０２４バイトの受信バッファを持っていますので動作中でも連続して受信が可
能です。 
 この受信バッファの残りが１／４以下になればＲＴＳ信号をＯＦＦしますので、ホスト側
でＲＴＳ信号がＯＮになるまで待つようにしてください。 
 ＲＴＳ信号は、受信バッファの残りが１／２以上になれば再びＯＮになります。 

 

図 14-1．受信時の制御信号の概念図 
 

以下で使用する制御コードを示します。 

ｃｒ ０Ｄｈ  ＥＮＱ ０５ｈ  ＮＡＫ １５ｈ  

ｌｆ ０Ａｈ  ＡＮＫ ０６ｈ  ｈは１６進数を示します。 

 

DTR

RTS

RXD ﾎｽﾄﾃﾞｰﾀ転送

ﾊﾞｯﾌｧ残り1/4

ﾎｽﾄﾃﾞｰﾀ 転送

電源投入時からON

ﾊﾞｯﾌｧ 残り1/2
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(1)半２重、全２重 
 
 全２重は、受信と送信を同時に行うことが可能ですが、半２重では送信と受信を同時に行
うことはできません。 
 全２重と半２重の違いは、この点だけで他の説明は共通となります。 
 
 １行の受信データは８０キャラクタ以内でなければいけません。 
 
 １行の最後は、ｃｒまたはｌｆで区切られていなければなりません。 

 本機が送信する場合は、１行の最後はｃｒを送信します。 
 
 軸名の指定でθ軸の軸名は“Ｑ”のキャラクタで置き換えします。 
 
(2)ＥＮＱ／ＡＮＫ 
 
 送受信データはデータ本体 チェックサムコード ｌｆで構成されており送受信データの

最後は、必ずｌｆで終わらないといけません。 

 １回の受信で受け付けられるキャラクタ数はｌｆを含めて最大８０キャラクタで、これを
越えた場合は通信エラーとなります。 
 データ本体およびチェックサムコードには、制御コードが入ってはいけません。 
 軸名の指定でθ軸の軸名は“Ｑ”のキャラクタで置き換えします。 
 
①本機が送信する場合 

 

図 14-2．送信プロトコル 
 

②本機が受信する場合 
 

図 14-3．受信プロトコル 
 

本機

ホスト

ＥＮ Ｑ

Ａ ＮＫ

デ ータ 本体 チ ェッ クサ ムコー ド ｌｆ
２秒以内

ｃｒ

正常終了

Ｎ ＡＫ

２秒経過応答無

①へ戻る

①へ戻る
ＮＡ Ｋ

２秒待機
①へ戻る

２秒経過応答無

①へ戻る

①

①へ戻る動作が１０回を越えると通信エラー

本機

ホスト Ｅ ＮＱ

Ａ ＮＫ

デー タ本 体 チ ェ ック サム コー ド ｌｆ

ｃｒ

正常終了

Ｎ ＡＫＮＡ Ｋ

①

①へ戻るか中止 ①へ戻るか中止
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③チェックサムコード 
 
 ＥＮＱ／ＡＮＫ方式では、通信データをより確実に送受信するためｌｆコードの前にチェ

ックサムコード２バイトを付加し通信します。 
 チェックサムコードは送信データ本体の各キャラクタを１６進数として加算し、その結果
の下位１バイトを２バイトのキャラクタにして送信データ本体の後に付けます。 
 チェックサムコードのアルファベット A～F は大文字にしてください。 
 
 ＜例＞移動命令の＜G00X0.1Y-7＞を送信する場合について例を示します。 
 キャラクタコードは、次のようになっていますのでチェックサムは、 
              'G'=47h                                                           
              '0'=30h                                                           
              '0'=30h                                                           
              'X'=58h             G   0   0   X   0   .   1   Y   -   7         
              '0'=30h                                                           
              '.'=2Eh   ﾁｪｯｸｻﾑ = 47h+30h+30h+58h+30h+2Eh+31h+59h+2Dh+37h = 24Bh 
              '1'=31h                                                           
              'Y'=59h                                                           
              '-'=2Dh                                                           
              '7'=37h                                                           
 
    下位１バイトは 4B でこれを '4' と 'B' のキャラクタにします。 
    実際に送信するデータは＜G00X0.1Y-74B[LF]＞となります。 

 
 

G 0 0 X 0 . 1 Y - 7 4 B [LF] 
 
 
 

                 送信データ本体   チェックサムコード  送信終了コード 
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1 4-2 通信フォーマット 
 

(1)アップロード 
 

 
アップロード 
 
 
 
注 
→：ホストからコントローラ  
  本体に送信 
 
←：コントローラ本体から 
  ホストに送信 

 
本機→ホストに転送するモードです。 
転送するデータは、プログラム、位置データ、パラメ
ータ、カムデータの４種類です。 
アップロードで送信したデータは、そのままダウンロ
ードのデータとして使用できます。 
ただし、小数点位置の設定が異なる場合はエラーとな
りますので予め小数点位置の修正をしておく必要が
あります。 
 
送受信の仕様は各項目の詳細を参照してください。 
 

①プログラム 
 S03 → 
 M31,0 
G00X+10.000Y+10.000 
・・・・・(プログラム) 
・・・・・ 
M30 
M31,10 
G00Z-10.000Q-10.000 
・・・・・(プログラム) 
・・・・・ 
M30 

← 
← 
 
：
： 
 
 
 
 
← 

 END ← 

 
ホストからアップロードを開始させる場合は、ま
ず”S03”を送信してください。ローダから開始させる場
合は、”S03”は不要です。 
 
プログラムのアップロードは、コマンド体系の内容を
一行ずつ転送していきます。 
 
格納されているプログラムすべてをホストへ送信し
終わったら"END"を送信して、ホストに終了を知らせ
ます。 
左図の例ではプログラム番号０番と１０番が本機格
納されていてその他の番号が空きになっています。 
 

②位置データ 
 S04 → 
 0000X+10.000Y+10.000 
  Z+10.000Q+10.000 
0001X-10.000Y-10.000 
0002Z+10.000Q+10.000 
3999X-10.000Q-10.000 

← 
← 
： 
： 
← 

 END ← 
 
上記で0000以外は４軸すべて
の軸の位置データが入ってい
ない場合です。 

 
ホストからアップロードを開始させる場合は、ま
ず”S04”を送信してください。ローダから開始させる場
合は、”S04”は不要です。 
 
位置データのアップロードは、 
  ｎｎｎｎＸ±ｄＹ±ｄＺ±ｄＱ±ｄ 
            の形式で転送します。 
   ｎｎｎｎ：位置番号 ００００～３９９９ 
          ｄ：小数点を含む座標データ 
００００から３９９９までを順番に転送します。 
位置データの格納されていない番号については何も
送信しません。 
 
３９９９までのデータをホストへ送信し終わったら
"END"を送信して終了します。 
左図の例では、位置データ番号が００００～０００２
番と３９９９番のみが格納されていた場合です。 
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③カムデータ 
ホストから開始させる場合： 
 S09 → 
 1 → 
 5 ← 
 1,0,X+10.0Y-20.0Z5.0Q0.0,100 
1,1,X+20.0Y-30.0Z0.0Q0.5,200 
1,2,X-60.0Y-10.0Z0.0Q0.8,300 
1,3,X-20.0Y0.0Z0.0Q0.1,400 
1,4,X0.0Y0.0Z0.0Q0.1,500 
1,510,X60.0Y30.0Z5.0Q0.8,500 
1,511,X0.0Y0.0Z0.0Q0.1,0 

← 
← 
： 
 
← 

 END ← 

ローダから開始させる場合： 
 1 ← 
 5 ← 

 1,0,X+10.0Y-20.0Z5.0Q0.0,100 
1,1,X+20.0Y-30.0Z0.0Q0.5,200 
1,2,X-60.0Y-10.0Z0.0Q0.8,300 
1,3,X-20.0Y0.0Z0.0Q0.1,400 
1,4,X0.0Y0.0Z0.0Q0.1,500 
1,510,X60.0Y30.0Z5.0Q0.8,500 
1,511,X0.0Y0.0Z0.0Q0.1,0 

← 
← 
： 
 
← 

 END ← 

 
ホストからアップロードを開始させる場合は、ま
ず”S09”を送信してください。その後、受信したいカム
データの番号（左図上の例では１）を本体に送信、そ
して対応カム番号のプロット数 (最大 510。左図上の
例ではプロット０～４までの５つ)をもらってから、
データの転送を開始します。 
ローダから開始させる場合は、”S09”は不要です。ロー
ダの操作でアップロードしたいカムデータの番号（左
図下の例は１）を指定してホストに送信します。そし
て対応カム番号のプロット数（左図下の例ではプロッ
ト０～４までの５つ）をホストに送信してから、ホス
トへカムデータの転送を開始します。 
 
カムデータは、 
  ｎ，ｍ，Ｘ±ｄＹ±ｄＺ±ｄＱ±ｄ，ｐ 
            の形式で転送します。 
      ｎ：カム番号   ０～６３ 
      ｍ：プロット番号 ０～５１１ 
          ｄ：小数点を含む座標データ 
      ｐ：主軸のパルス数（整数） 
 
０から５１１までを順番に転送します。データが格納
されていないプロットは、送信されません。 
プロット５１０では各軸の最大値を設定します。プロ
ット５１１では各軸の最終位置を設定し、ｐには０を
設定します。 
５１１までのデータを送信し終わったら"END"を送信
して終了します。 
 

④パラメータ 
 S05 → 
 00,X0.1,5.00,5.00 
01,Y0.1,5.00,5.00 
02,Z0.1,5.00,5.00 
03,Q0.1,5.00,5.00 
04,X1.0,5.00,5.00 
… 
21,X2Y2Z2Q2 
22,0 

← 
← 
： 
： 
 
 
 
← 

 END ← 

 
ホストからアップロードを開始させる場合は、ま
ず”S05”を送信してください。ローダから開始させる場
合は、”S05”は不要です。 
 
パラメータデータの送信は、最初２桁の数字とカンマ
（，）に続いてパラメータ操作の内容をホストへ送信
します。最初の２桁の数字はパラメータの番号を示す
ものです。 
２軸仕様の場合は、Ｚ軸とθ軸のデータは送信しませ
ん。パラメータの内容をすべて送信し終わったら
"END"を送信して終了します。 
次ページのパラメータ送信内容を参照ください。 
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 各パラメータの内容は、次の表に示す様な形式で送信します。 
 表中のｄｄｄ、ａａａ、ｍはそれぞれ次のような数値とします。 
 ｄｄｄ：小数点を含む符号付きの数値 
 ａａａ：小数点を含む符号なし絶対値の数値 
 ｍ  ：絶対値の整数値（パラメータ操作内の設定値）を示します。 

 

パラメータ 送 信 デ ー タ  内 容 

X EXE COND 
００，Ｘｂ，ａａａ，ａａａ 
        ｂは傾斜の設定値、ａａａは速度の設定値 

Y EXE COND 
０１，Ｙｂ，ａａａ，ａａａ 
        ｂは傾斜の設定値、ａａａは速度の設定値 

Z EXE COND 
０２，Ｚｂ，ａａａ，ａａａ 
        ｂは傾斜の設定値、ａａａは速度の設定値 

θ EXE COND 
０３，Ｑｂ，ａａａ，ａａａ 
        ｂは傾斜の設定値、ａａａは速度の設定値 

X RET COND 
０４，Ｘｂ，ａａａ，ａａａ 
        ｂは傾斜の設定値、ａａａは速度の設定値 

Y RET COND 
０５，Ｙｂ，ａａａ，ａａａ 
        ｂは傾斜の設定値、ａａａは速度の設定値 

Z RET COND 
０６，Ｚｂ，ａａａ，ａａａ 
        ｂは傾斜の設定値、ａａａは速度の設定値 

θ RET COND 
０７，Ｑｂ，ａａａ，ａａａ 
        ｂは傾斜の設定値、ａａａは速度の設定値 

DISPLAY 
０８，ｎ 
        ｎはニードレスのとき０、ニードのとき１ 

RAMP 
０９，ＸｍＹｍＺｍＱｍ 
        ｍは傾斜パターンの設定 

MOTOR 

１０，ＸｓｃｂｐｐｐｚｐｐＹｓｃｂｐｐｐｚｐｐ 
       ＺｓｃｂｐｐｐｚｐｐＱｓｃｂｐｐｐｚｐｐ 
 ｓはステッピングモータのとき０、サーボモータのとき１ 
   ＣＢＳのとき２ 
 ｃはＣＣＷのとき０、ＣＷのとき１ 
 ｂは２クロックのとき０、１クロックのとき１ 
  ｐは正論理のときＰ、負論理のときＮ 
   左から順にクロック出力論理・オーバラン論理・ニア原点 
   論理・原点論理・アラーム論理 
  ｚはセンサのときＳ、Ｚ相のときＺ 
  設定順は表パラメータ操作のモータ／センサ設定表と同じです。  

表14-2．パラメータ送信内容(1) 
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パラメータ 送 信 デ ー タ  内 容 

RET SEQ 
１１，Ｘｎ，ｍ，ｍＹｎ，ｍ，ｍＺｎ，ｍ，ｍＱｎ，ｍ，ｍ 
      ｎはリバースのときＲ、フォワードのときＦ 
      最初のｍはセンサ数、後のｍは復帰順番の設定 

CLOSED 
１２，ＸｎａａａＹｎａａａＺｎａａａＱｎａａａ 
   ｎはＯＦＦのときＯ、ＯＮのときＣ、ＳＴＰのときＳ 
   ａａａは補正運転の範囲の設定 

ENCODER 
１３，Ｘｍ，ｍ，ｍＹｍ，ｍ，ｍＺｍ，ｍ，ｍＱｍ，ｍ，ｍ 
      最初のｍは逓倍率の設定、次のｍは内外の設定 
      最後のｍは方向の設定 

ENCODER 
１４，Ｘ＝ａａａＹ＝ａａａＺ＝ａａａＱ＝ａａａ 
          ａａａはエンコーダの１パルス移動量 

COMM 

１５，ｈ，ｍ，ｄ，ｓ，ｐ 
  ｈはハーフの時Ｈ、フルのときＦ、ENQ/ANQ のときＥ 
 ｍはボーレートで 1200、2400、4800、9600 のいずれか 
 ｄはデータビットで７または８ 
 ｓはストップビットで１または２ 
 ｐはパリティノンのときＮ、奇数のときＯ、偶数のときＥ 

NEED RET 
１６，ｎ 
       ｎはニードレスのとき０、ニードのとき１ 

MAX SPD 
１７，ｎ 
 ｎは低速のとき０、標準のとき１、 
   高速のとき２、超高速のとき３ 

1 PULSE 
１８，Ｘ＝ａａａＹ＝ａａａＺ＝ａａａＱ＝ａａａ 
       ａａａは１パルス移動量の設定値 

XY LIMIT 
１９，ＸｄｄｄＸｄｄｄＹｄｄｄＹｄｄｄ 
        ｄｄｄは各軸フォワード、リバースのデータ 

Zθ LIMIT 
２０，ＺｄｄｄＺｄｄｄＱｄｄｄＱｄｄｄ 
        ｄｄｄは各軸フォワード、リバースのデータ 

POINT 
２１，ＸｍＹｍＺｍＱｍ 
       ｍは小数点位置の設定値 

BACK LASH 
２２，ｎ 
       ｎはＯＦＦのとき０、ＯＮのとき１ 

表14-3．パラメータ送信内容(2) 
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(2)ダウンロード 

 

 
ダウンロード 
 
 
注 
→：ホストからコントローラ  
  本体に送信 
 
←：コントローラ本体から 
  ホストに送信 

 
ホスト→本機に転送するモードです。 
転送するデータは、プログラム、位置データ、パラメ
ータ、カムデータの４種類です。 
アップロードで転送してきたデータを、そのままダウ
ンロードのデータとして使用できます。 
ただし、小数点位置の設定が異なる場合はエラーとな
りますので予め小数点位置の修正をしておく必要が
あります。 
送受信の仕様は各項目の詳細を参照してください。 
 

①プログラム 
 S00 → 
 M31,1 
G00X+10.000Y+10.000 
・・・・・(プログラム) 
・・・・・ 
M30 
M31,11 
G00Z-10.000Q-10.000 
・・・・・(プログラム) 
・・・・・ 
M30 

→ 
→ 
： 
： 
 
 
 
 
 
→ 

 END → 
 END ← 

 
ホストからダウンロードを開始させる場合は、ま
ず”S00”を送信してください。ローダから開始させる場
合は、”S00”は不要です。 
 
プログラムのダウンロードは、コマンド体系の内容を
一行ずつ転送してください。 
 
プログラム番号が重複する場合はエラーとなります。 
送信の最後に"END"を本体へ送信してください。そし
て本体から"END"の受信で終了と判断しプログラムを
格納し終了します。 
 
左図の例ではプログラム番号１番と１１番のプログ
ラムを受信し格納します。 
 

②位置データ 
 S01 → 
 1234X+10.000Y+10.000 
    Z+10.000Q+10.000 
1235X-10.000Y-10.000 
1236Z+10.000Q+10.000 
1237X-10.000Q-10.000 

→ 
→ 
： 
 
→ 

 END → 
 END ← 
 
上記で1234以外は４軸すべて
の軸の位置データが入ってい
ない場合です。 

 
ホストからダウンロードを開始させる場合は、ま
ず”S01”を送信してください。ローダから開始させる場
合は、”S01”は不要です。 
 
位置データのダウンロードは、 
  ｎｎｎｎＸ±ｄＹ±ｄＺ±ｄＱ±ｄ 
          の形式で送信してください。 
   ｎｎｎｎ：位置番号 ００００～３９９９ 
          ｄ：小数点を含む座標データ 
００００から３９９９までを順番に転送します。 
転送しなかった位置データ番号のデータは前のデー
タを保持します。 
転送の最後に"END"を本体に送信してください。そし
て本体から"END"の受信で終了と判断し位置データを
格納します。 
左図の例では、位置データ番号が１２３４～１２３７
番を受信し格納します。 
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③カムデータ 
 S08 → 
 1 → 
 5 → 

 1,0,X+10.0Y-20.0Z5.0Q0.0,100 
1,1,X+20.0Y-30.0Z0.0Q0.5,200 
1,2,X-60.0Y-10.0Z0.0Q0.8,300 
1,3,X-20.0Y0.0Z0.0Q0.1,400 
1,4,X0.0Y0.0Z0.0Q0.1,500 
1,510,X60.0Y30.0Z5.0Q0.8,500 
1,511,X0.0Y0.0Z0.0Q0.1,0 

→ 
→ 
： 
： 
 
→ 

 END → 
 END ← 
 

ホストからダウンロードを開始させる場合は、ま
ず”S08”を本体に送信してください。その後、送信した
いカムデータの番号（左図の例では１）を本体へ送信、
そして対応カム番号のプロット数(最大 510。左図の例
ではプロット０～４までの５つ)を送信してから、デ
ータの転送を開始します。 
ローダから開始させる場合は、”S08”は不要です。 
 
カムデータのダウンロードは、 
  ｎ，ｍ，Ｘ±ｄＹ±ｄＺ±ｄＱ±ｄ，ｐ 
            の形式で転送します。 
      ｎ：カム番号   ０～６３ 
      ｍ：プロット番号 ０～５１１ 
          ｄ：小数点を含む座標データ 
      ｐ：主軸のパルス数（整数） 
 
本体は０から５１１までを順番に受信します。データ
の格納されていないプロットは、送信しないでくださ
い。 
プロット５１０では各軸の最大値を設定して、プロッ
ト５１１では各軸の最終位置を設定し、ｐには０を設
定します。 
カムデータをすべて転送し終わったら本体に"END"を
送信してください。そしてホストから"END"の受信で
終了と判断しカムデータを格納し終了します。 
 

④パラメータ 
 S02 → 
 00,X0.1,5.00,5.00 
01,Y0.1,5.00,5.00 
02,Z0.1,5.00,5.00 
03,Q0.1,5.00,5.00 
04,X1.0,5.00,5.00 
… 
21,X2Y2Z2Q2 
22,0 

→ 
→ 
：
： 
 
 
 
→ 

 END → 
 END ← 

 
ホストからダウンロードを開始させる場合は、ま
ず”S02”を送信してください。ローダから開始させる場
合は、”S02”は不要です。 
 
パラメータデータの送信は、パラメータのダウンロー
ドは、最初２桁の数字とカンマ（，）に続いてパラメ
ータ操作の内容を送信してください。最初の２桁の数
字はパラメータの番号を示すものです。 
２軸仕様の場合は、Ｚ軸とθ軸のデータは送信しませ
ん。パラメータの内容をすべて送信し終わったら本体
に"END"を送信してください。そして本体から"END"の
受信で終了と判断しパラメータの内容を格納し終了
します。 
 
各パラメータのフォーマットは、アップロードで示し
た表 14-2，14-3 と同じです。 
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15. コネクタピン割 
 

1 5-1 ＸＹＺθ ＡＸＩＳ コネクタ 
 
 コネクタ １０２３６－５２Ａ２ＰＬ   （住友スリーエム株式会社） ［本 機］ 
 ソケット １０１３６－３０００ＰＥ   （住友スリーエム株式会社） ［付属品］ 
 カバー  １０３３６－５２Ｆ０－００８ （住友スリーエム株式会社） ［付属品］ 

 

ピン番号 信号名  内    容  回 路 図 

※１ 
+5V 
(+CW)  

+5V 
(＋出力コモン) 

※２ 
NC 
(-CW) 

未接続 
(－ＣＷ出力) 

※３ 
+5V 
(+CCW) 

+5V 
(＋出力コモン) 

※４ 
NC 
(-CCW) 

未接続 
(－ＣＣＷ出力) 

 

５ RSCCW+ RS-422 ｸﾛｯｸ CCW+ 

６ RSCCW- RS-422 ｸﾛｯｸ CCW- 

７ RSCW+ RS-422 ｸﾛｯｸ CW+ 

８ RSCW- RS-422 ｸﾛｯｸ CW- 

 

９ +CO   ＋出力コモン 

１０ -CO   －ｶﾚﾝﾄｵﾌ出力 

１１ +CR   ＋出力コモン 

１２ -CR   －ｶｳﾝﾀﾘｾｯﾄ出力 

 

１３ /SETUP ｲﾝﾎﾟｼﾞｼｮﾝ入力 

１４ /ALARM ﾄﾞﾗｲﾊﾞｱﾗｰﾑ入力 

２１ /COF  偏差ｶｳﾝﾀｵｰﾊﾞ入力 

２３ /F.LS ﾌｫﾜｰﾄﾞｵｰﾊﾞﾗﾝ入力 

２４ /R.LS ﾘﾊﾞｰｽｵｰﾊﾞﾗﾝ入力 

２５ /N.H  ニア原点ｾﾝｻ入力 

２６ /HOME 原点ｾﾝｻ入力 

 

表15-1．ＸＹＺθ ＡＸＩＳコネクタピン割表(1) 
 

+ 5V

P S 98 17相当 品

+CW ,+ CC W

- CW ,- CC W

M MC -2 00 LF /4 0 0L Fと
MM C -2 00 PF /4 00 PF のみ有効

26C31 相当品

RSCW+,RSCCW+

RSCW-,RSCCW-

+5V+24V

TLP181相当品

+CO,+CR

-CO,-CR

P S280 1相当品
4.7 KΩ

+2 4V

/ SETU P,/ ALAR M
/ COF, /F.L S,/R .LS
/N .H,/ HOM E



QT41-06006E 

- 15-2 - 

 

ピン番号 信号名  内    容  回 路 図 

１５ Z+    ｴﾝｺｰﾀﾞＺ相＋入力 

１６ Z-    ｴﾝｺｰﾀﾞＺ相－入力 

１７ A+    ｴﾝｺｰﾀﾞＡ相＋入力 

１８ A-    ｴﾝｺｰﾀﾞＡ相－入力 

１９ B+    ｴﾝｺｰﾀﾞＢ相＋入力 

２０ B-    ｴﾝｺｰﾀﾞＢ相－入力 

 

２２ NC    未接続  

27～31 0V    24V 電源出力－ 

32～36 +24V  24V 電源出力＋ 
 

※ 括弧内は特殊仕様品（MMC-200LF/400LF/200PF/400PF）の場合の信号名です。 
 

表15-2．ＸＹＺθ ＡＸＩＳコネクタピン割表(2) 
 
 
 

図 15-1．ＸＹＺθ ＡＸＩＳコネクタ 
 

118

36 19

PS9821相当品
1SS187

470Ω

4.7KΩ

Z+,A+,B+

Z-,A-,B-

ラインレ シーバの場合

フォトカプラの場合PS9821相当品
1SS187

470Ω

4.7KΩ

Z+,A+,B+

Z-,A-,B-

2 .7 KΩ



QT41-06006E 

- 15-3 - 

 

信号名 信号内容詳細説明 

±ＣＷ 
±ＣＣＷ 

特殊仕様品（MMC-200LF/400LF/200PF/400PF）のみで使用可能です。
モータへのクロック出力信号です。 
この信号の出力トランジスタがオンの時が正論理です。 
パラメータ操作により出力論理を変更できます。 
クロック信号のＣＷ、ＣＣＷはパラメータ操作の出力クロック設定に
より１クロックタイプに設定されますとＣＣＷ端子が方向信号に、Ｃ
Ｗがクロック信号になります。 
オープンコレクタ出力のインターフェースのドライバに使用します。 
注：標準品の場合は、+ＣＷと+ＣＣＷが+５Ｖを出力、 
  -ＣＷと-ＣＣＷがＮＣ（未接続）となります。 

ＲＳＣＣＷ± 
ＲＳＣＷ± 

ＲＳ－４２２ラインドライバ仕様のクロック出力です。 
上記の±ＣＷ，±ＣＣＷクロックと同じ信号内容を出力します。 
 
ラインドライバ出力のインターフェースのドライバに使用します。 

±ＣＯ 

サーボモータ設定の場合は、サーボオン出力として使用します。 
ステッピングモータの設定の場合は、モータフリー出力として使用し
ます。 
また、汎用の出力としても使用できます。 
モータフリー出力がオン（サーボオンの場合はオフ）になっていても
ドライバへのクロック信号は供給されます 

±ＣＲ 

サーボモータドライバの偏差カウンタリセット出力信号です。 
この信号のトランジスタがオンの時偏差カウンタリセット状態です。 
 
手動のドライバ／センサ操作時にはオン操作とオフ操作が別になっ
ていますが、原点サーチ動作や実行動作時にはワンショットパルス
（50msec）を発生します。 

/ＳＥＴＵＰ 

サーボモータドライバのインポジション入力信号です。 
モータの設定がステッピングモータに設定されている時は無視され
ます。 
入力回路のフォトカプラに導通があった場合に能動状態です。 
マイナスコモンで 27～31 ピンの－電源がコモンです。 

/ＡＬＡＲＭ 

ドライバのアラーム入力信号です。 
入力回路のフォトカプラに導通があった場合が正論理です。 
パラメータ操作により論理を変更できます。 
マイナスコモンで 27～31 ピンの－電源がコモンです。 

表15-3．ＸＹＺθ ＡＸＩＳ信号詳細説明(1) 
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信号名 信号内容詳細説明 

±Ｚ 

サーボモータドライバのＺ相（原点信号）入力信号です。 
ラインレシーバ仕様とフォトカプラ仕様のどちらかにご発注時に設
定できます。 
パラメータ操作で入力信号の論理を設定することができます。 
原点サーチ時に使用することができます。 
/HOME と同一機能でパラメータ操作で選択できます。 

±Ａ 
±Ｂ 

エンコーダのＡ相、Ｂ相の入力信号です。 
ラインレシーバ仕様とフォトカプラ仕様のどちらかにご発注時に設
定できます。 
クローズド制御、ティーチング操作で使用されます。 
入力回路のフォトカプラに導通があった場合に能動状態です。 

／ＣＯＦ 

サーボモータのドライバの偏差カウンタオーバフロー入力信号です。 
モータの設定がステッピングモータに設定されている場合は、この信
号は接続しないでください。 
入力回路のフォトカプラの入力に導通があった場合に能動状態です。 

／Ｆ．ＬＳ 
／Ｒ．ＬＳ 

R.LSと F.LSがそれぞれリバースとフォワードのオーバラン入力信号
です。 
入力回路のフォトカプラの入力に導通があった場合が正論理です。 
パラメータ操作により論理を変更できます。 

／ＨＯＭＥ 

原点センサ入力信号です。 
入力回路のフォトカプラの入力に導通があった場合に正論理です。 
パラメータ操作により論理を変更できます。 
原点サーチ時に使用することができます。 
±Ｚと同一機能でパラメータ操作で選択できます。 

／Ｎ．Ｈ 

ニア原点センサ入力信号です。 
入力回路のフォトカプラの入力に導通があった場合に正論理です。 
パラメータ操作により論理を変更できます。 
原点サーチ時に使用します。 

 ＋２４Ｖ 
   ０Ｖ 

本機より外部に出力している電源です。全軸合わせて保証できる電流
値は２００ｍＡとなります。 
センサ用の電源と出力信号のコモン（０Ｖ）に使用します 

表15-4．ＸＹＺθ ＡＸＩＳ信号詳細説明(2) 
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1 5-2 ＩＮＰＵＴコネクタ 
 

 コネクタ ＦＣＮ－３６５Ｐ０４８－ＡＵ    （富士通） ［本 機］ 
 ソケット ＦＣＮ－３６１Ｊ０４８－ＡＵ    （富士通）  ［付属品］ 
 カバー  ＦＣＮ－３６０Ｃ０４８－Ｂ     （富士通）  ［付属品］ 

 

ピン番号 信号名 内  容  回 路 図 

Ａ１ /I0 入力端子０ 

Ｂ１ /I1 入力端子１ 

Ａ２ /I2 入力端子２ 

Ｂ２ /I3 入力端子３ 

Ａ３ /I4 入力端子４ 

Ｂ３ /I5 入力端子５ 

Ａ４ /I6 入力端子６ 

Ｂ４ /I7 入力端子７ 

Ａ５ /I8 入力端子８ 

Ｂ５ /I9 入力端子９ 

Ａ６ /I10 入力端子１０ 

Ｂ６ /I11 入力端子１１ 

Ａ７ /I12 入力端子１２ 

Ｂ７ /I13 入力端子１３ 

Ａ８ /I14 入力端子１４ 

Ｂ８ /I15 入力端子１５ 

Ａ９ /I16 入力端子１６ 

Ｂ９ /I17 入力端子１７ 

Ａ１０ /I18 入力端子１８ 

Ｂ１０ /I19 入力端子１９ 

Ａ１１ /I20 入力端子２０ 

Ｂ１１ /I21 入力端子２１ 

 

表15-5．ＩＮＰＵＴコネクタピン割表(1) 
 

PS 280 1相当品
4.7K Ω

内部+24 V

/ I0～/I2 1
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ピン番号 信号名 内  容  回 路 図 

 Ａ１２ /I22 入力端子２２ 

 Ｂ１２ /I23 入力端子２３ 

 Ａ１３ /I24 入力端子２４ 

 Ｂ１３ /I25 入力端子２５ 

 Ａ１４ /I26 入力端子２６ 

 Ｂ１４ /I27 入力端子２７ 

 Ａ１５ /I28 入力端子２８ 

 Ｂ１５ /I29 入力端子２９ 

 Ａ１６ /I30 入力端子３０ 

 Ｂ１６ /I31 入力端子３１ 

 Ａ１７ /PRG_S プログラム起動 

 Ｂ１７ /EXT_E 外部停止 

 Ａ１８ /RESET リセット 

 Ｂ１８ /SS 減速停止 

 Ａ１９ /MAN 手動動作 

 Ｂ１９ /HRET 原点サーチ 

 Ａ２０ /PG0 プログラム番号０ 

 Ｂ２０ /PG1 プログラム番号１ 

 Ａ２１ /PG2 プログラム番号２ 

 Ｂ２１ /PG3 プログラム番号３ 

 

A22～A24 
B22～B24 

0V 入力コモン  

表15-6．ＩＮＰＵＴコネクタピン割表(2) 
 

図 15-2．ＩＮＰＵＴコネクタ 
 

PS 280 1相当品
4.7K Ω

内部+24 V

/ EXT _E,/ RESE T
/ I22～I3 1,/P RG_S

/ SS, /HRE T,/M AN
/ PG0～/P G3

A1

B1

A24

B24
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信号名 信号内容詳細説明 

汎用入力信号端子です。入力回路のフォトカプラの入力に導通があっ
た場合に能動状態です。 
パラメータのモータ・ドライバ種類でＣＢＳを選択した場合、下表の
ように専用入力として使用されます。 

ＭＭＣ－２００／４００側 

軸名 Ｘ Ｙ Ｚ θ 
ＣＢＳ側 

／Ｉ０ ／Ｉ２ ／Ｉ４ ／Ｉ６ D_MONI 
 

専用入力 
／Ｉ１ ／Ｉ３ ／Ｉ５ ／Ｉ７ BL_END 

 

／Ｉ０～ 
   ／Ｉ３１ 

詳細は 16-2 節の配線例を参照してください。 
 

/PRG_S 

外部プログラム起動用入力信号です。入力回路のフォトカプラの入力
に導通があった場合に能動状態です。 
／ＰＧ０～／ＰＧ３でプログラム番号を設定しておき、この信号をオ
ンすると設定されたプログラムが起動します。 
一時停止からの再開にも使用されます。 

/EXT_E 
外部停止入力信号です。入力回路のフォトカプラの入力に導通があっ
た場合に能動状態です。 

/RESET 
リセット入力信号です。異常発生時に外部からのリセット信号です。 
入力回路のフォトカプラの入力に導通があった場合に能動状態です。 

／ＳＳ 

外部減速停止入力信号です。 
外部から減速停止させることができます。 
入力回路のフォトカプラの入力に導通があった場合に能動状態です。 
プログラム実行時に、この信号が入力されるとプログラムが一時停止
します。もし、モータが動作中であれば減速停止させます。 
/PRG_S 信号またはＥＮＴによりプログラムが再開されます。 

動作中に一時停止した場合は、残りの動作を行った後、プログラムの
再開となります。 

／ＭＡＮ 
手動動作用の信号です。 
入力回路のフォトカプラの入力に導通があった場合に能動状態です。 

／ＨＲＥＴ 
外部原点サーチ起動用入力信号です。 
入力回路のフォトカプラの入力に導通があった場合に能動状態です。 

／ＰＧ０～ 
   ／ＰＧ３ 

外部起動でプログラム実行の際に、この信号で指定プログラム番号を
設定します。コモン間と導通状態の時１の設定で、バイナリコード（２
進数）で設定します。 
ＰＧ０がＬＳＢでＰＧ３がＭＳＢです。 

０Ｖ 汎用／専用入力コモンで全て内部24V電源の0Vに接続されています。 

表15-7．ＩＮＰＵＴコネクタ信号詳細説明 
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1 5-3 ＯＵＴＰＵＴ１コネクタ 
 
  コネクタ ＦＣＮ－３６５Ｊ０２４－ＡＵ （富士通） ［本 機］ 
  ソケット ＦＣＮ－３６１Ｐ０２４－ＡＵ （富士通）  ［付属品］ 
  カバー  ＦＣＮ－３６０Ｃ０２４－Ｂ  （富士通）  ［付属品］ 

 

ピン番号 信号名 内  容  回 路 図 

Ａ１ /O0 出力端子０ 

Ｂ１ /O1 出力端子１ 

Ａ２ /O2 出力端子２ 

Ｂ２ /O3 出力端子３ 

Ａ３ /O4 出力端子４ 

Ｂ３ /O5 出力端子５ 

Ａ４ /O6 出力端子６ 

Ｂ４ /O7 出力端子７ 

Ａ５ /O8 出力端子８ 

Ｂ５ /O9 出力端子９ 

Ａ６ /O10 出力端子１０ 

Ｂ６ /O11 出力端子１１ 

Ａ７ /O12 出力端子１２ 

Ｂ７ /O13 出力端子１３ 

Ａ８ /O14 出力端子１４ 

Ｂ８ /O15 出力端子１５ 

Ａ９ /RDY レディ 

Ｂ９ /MOVE 移動中 

Ａ１０ /ERROR エラー 

Ｂ１０ /HPOS 原点位置 

 

A11～A12 
B11～B12 

0V 出力コモン  

表15-8．ＯＵＴＰＵＴ１コネクタピン割表(1) 
 

PS2801相当品 RN1427 相当品

/O0～/O15
/RDY,/MOVE
/ERROR,/HPOS

0V
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図 15-3．ＯＵＴＰＵＴ１コネクタ 

 

信号名 信号内容詳細説明 

汎用出力信号端子で、この信号のトランジスタがオンの時が本機のオ
ン状態です。 
パラメータのモータ・ドライバ種類でＣＢＳを選択した場合、下表の
ように専用出力として使用されます。 

ＭＭＣ－２００／４００側 

軸名 Ｘ Ｙ 
ＣＢＳ側 

／Ｏ０ ／Ｏ２ BL- 
 

専用出力 
／Ｏ１ ／Ｏ３ PLS_END- 

 

／Ｏ０～ 
／Ｏ１５ 

 

／ＲＤＹ 
外部信号受付可能な状態を示す出力信号です。 
外部信号とは INPUT コネクタの/PRG_S、/HRET です。 
この信号のトランジスタがオンのとき受付可能です。 

／ＭＯＶＥ 
移動中信号です。 
この信号のトランジスタがオンの時が移動中です。 

／ＥＲＲＯＲ 
外部へ異常状態を示す出力信号です。本機に異常が発生した場合にこ
の信号のトランジスタがオンします。 
ローダもしくは INPUT コネクタの/RESET で解除できます。 

／ＨＰＯＳ 

全ての軸が原点サーチを終了したときに、この信号のトランジスタが
オンします。電源投入後は、オフしていて原点サーチ動作完了後、こ
の信号はオンします。 
それまではオフ状態のままです。 

０Ｖ 汎用／専用出力コモンで全て内部24V電源の0Vに接続されています。 

表15-9．ＯＵＴＰＵＴ１コネクタ信号詳細説明 
 

A12

B12

A1

B1
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1 5-4 ＯＵＴＰＵＴ２コネクタ 
 
  コネクタ ＦＣＮ－３６５Ｊ０２４－ＡＵ （富士通） ［本 機］ 
  ソケット ＦＣＮ－３６１Ｐ０２４－ＡＵ （富士通）  ［付属品］ 
  カバー  ＦＣＮ－３６０Ｃ０２４－Ｂ  （富士通）  ［付属品］ 

 

ピン番号 信号名 内  容  回 路 図 

Ａ１ /O16 出力端子１６ 

Ｂ１ /O17 出力端子１７ 

Ａ２ /O18 出力端子１８ 

Ｂ２ /O19 出力端子１９ 

Ａ３ /O20 出力端子２０ 

Ｂ３ /O21 出力端子２１ 

Ａ４ /O22 出力端子２２ 

Ｂ４ /O23 出力端子２３ 

Ａ５ /O24 出力端子２４ 

Ｂ５ /O25 出力端子２５ 

Ａ６ /O26 出力端子２６ 

Ｂ６ /O27 出力端子２７ 

Ａ７ /O28 出力端子２８ 

Ｂ７ /O29 出力端子２９ 

Ａ８ /O30 出力端子３０ 

Ｂ８ /O31 出力端子３１ 

 

A9,A10 
B9,B10 

NC 未使用  

A11～A12 
B11～B12 

0V 出力コモン  

表15-10．ＯＵＴＰＵＴ２コネクタピン割表 
 

PS2801相当品 RN1427相当品

/O16～/O31

0V
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図 15-4．ＯＵＴＰＵＴ２コネクタ 

 

信号名 信号内容詳細説明 

汎用出力信号端子で、この信号のトランジスタがオンの時が本機のオ
ン状態です。 
パラメータのモータ・ドライバ種類でＣＢＳを選択した場合、下表の
ように専用出力として使用されます。 

ＭＭＣ－４００側 

軸名 Ｚ θ 
ＣＢＳ側 

／Ｏ１６ ／Ｏ１８ BL- 
 

専用出力 
／Ｏ１７ ／Ｏ１９ PLS_END- 

 

／Ｏ１６～ 
／Ｏ３１ 

 

ＮＣ 
未使用の信号です。 
この信号は使用しないでください。 

０Ｖ 汎用／専用出力コモンで全て内部24V電源の0Vに接続されています。 

表15-11．ＯＵＴＰＵＴ２コネクタ信号詳細説明 
 
 

1 5-5 ＬＯＡＤＥＲコネクタ 
 

 コネクタ ＤＥＬＣ－Ｊ９ＰＡＦ－１３Ｌ９Ｅ （日本航空電子） ［本機］ 
 
 ローダ（ＭＭＣ－４００ＰＬ）用コネクタ端子です。 
 専用のコネクタですのでピン割りは省略します。 

 

A12

B12

A1

B1
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1 5-6 ＲＳ－２３２Ｃコネクタ 
 

 コネクタ ＤＥＬＣ－Ｊ９ＳＡＦ－１３Ｌ９Ｅ （日本航空電子） ［本 機］ 
 ソケット ＤＥ－９ＰＦ－Ｎ           （日本航空電子）  
 カバー  ＤＥ－Ｃ８－Ｊ９－Ｆ４－１Ｒ   （日本航空電子）  

 

ピン番号 信号名 内  容  

１，９ NC 未接続  
２ RXD 受信データ(入力) 

６ DSR データ･セット･レディ 

８ CTS 送信許可(入力) 

 

３ TXD 送信データ(出力) 

４ DTR データ端末レディ 

７ RTS 送信要求(出力) 

 

５ GND 信号用グランド  

表15-12．ＲＳ－２３２Ｃコネクタピン割 
 

図 15-5．ＲＳ－２３２Ｃコネクタ 
 

信号名 信号内容詳細説明 

ＲＸＤ シリアル受信データです。（ホスト→本機） 

ＴＸＤ シリアル送信データです。（本機→ホスト） 

ＤＴＲ 本機が送受信可能であることを知らせます。(→ホスト) 

ＤＳＲ ホストが送受信可能であることを知らせます。(→本機) 

ＲＴＳ 本機がホストに対して送信を要求する信号線です。 

ＣＴＳ ホストが送信できる状態であることを知らせます。 

ＧＮＤ 信号用の接地線で共通のリターン線です。 

表15-13．ＲＳ－２３２Ｃコネクタ信号詳細説明 
 

μPD4721相当品

RXD,DSR,CTS

μP D4721相当品

T XD,DTR, RTS

15

9 6
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16. 配線例 
 

1 6-1 ＸＹＺθ ＡＸＩＳコネクタ配線例 
 

 マイコム製ドライバＩＮＳ５０シリーズを接続する場合の配線例を示します。 
 

 ◎：必ず設定 ○：配線例の場合 △：システムに合わせて 
 

項     目 設  定  内  容 設定値 

ＳＴＰ ステッピングモータ ◎ 

ＳＲＶ サーボモータ  モータ種類 

ＣＢＳ ＣＢＳ５０シリーズ  

ＣＷ ＣＷクロック △ 
フォワードクロック 

ＣＣＷ ＣＣＷクロック △ 

１ １クロック △ 
クロックタイプ 

２ ２クロック △ 

Ｐ 正論理 ◎ 
クロック出力論理 

Ｎ 負論理  

Ｐ 正論理 △ 
オーバラン論理 

Ｎ 負論理 △ 

Ｐ 正論理 △ 
ニア原点・原点論理 

Ｎ 負論理 △ 

Ｓ 原点サンサ △ 
原点サンサ種類 

Ｚ Ｚ相信号 △ 

Ｐ 正論理 ◎ 
アラーム論理 

Ｎ 負論理  

ＯＦＦ 行わない △ 

Ｏ Ｎ 行う（補正動作有） △ クローズド制御 

ＳＴＰ 行う（補正動作無） △ 

１逓倍 △ 

２逓倍 △ 

４逓倍 △ 
エンコーダクロック方式 

２クロック △ 

正転方向 △ 
外部 

逆転方向 △ 

正転方向 △ 
エンコーダ入力方式 

内部 
逆転方向 △ 

SLOW 低速ﾓｰﾄﾞ( 65.535KHz) ◎ 

NORMAL 標準ﾓｰﾄﾞ(819.187KHz)  

FAST 高速ﾓｰﾄﾞ( 1.6384MHz)  
最高速度レンジ 

FASTEST 超高速ﾓｰﾄﾞ( 3.2768MHz)  

表16-1．ＩＮＳ５０接続時の本機設定 
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図 16-1．ＩＮＳ５０シリーズ配線例 

 

CO-

CO+

CO-

CO+

CCW-

CCW+

CW-

CW+

/ALM

BLK

BRN

WHT

RED

BLU

AC

AC

ﾉｲｽﾞ
ﾌｨﾙﾀｰ

モータ

・
サーキットプロテクタ

ノーヒューズブレーカ

電源

接地

INS50

RSCW+

RSCW-

RSCCW+

RSCCW-

7

8

5

6

9

10

14 HEAT+

27

～

31

～

32

36
+24V

0V COM-

B-

B+

A-

A+

Z-

Z+

/COF

/R.LS

/F.LS

/N.H

/HOME

ロータリーエンコーダZ相

A相

B相

ｾﾝｻｰ EE-SX670[OMRON]

OG V OG V OG V OG V
21

23

24

25

26

15

16

17

18

19

20

ﾛｰﾀﾘｰｴﾝｺｰﾀﾞは例ではRS422

MMC-400/200L(F)

出力のものです。

XYZθ AXIS
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16-2 ＩＮＰＵＴコネクタ配線例 
 

 
図 16-2．ＩＮＰＵＴコネクタ配線例 

 

ピン番号 信号名

Ａ１ ／Ｉ０

Ｂ１ ／Ｉ１

Ａ２ ／Ｉ２

Ｂ２ ／Ｉ３

・ ・

・ ・

Ａ１７ /PRG_S

Ｂ１７ /EXT_E

・ ・

・ ・

・ ・

・ ・

Ａ２０ ／ＰＧ０

Ｂ２０ ／ＰＧ１

Ａ２１ ／ＰＧ２

Ｂ２１ ／ＰＧ３

Ａ２２ ０Ｖ

Ｂ２２ ０Ｖ

Ａ２３ ０Ｖ

Ｂ２３ ０Ｖ

1

2

4

8

C

シーケンサなど出力回路

デジスイッチ

ｺ ﾓﾝ

ＩＮＰＵＴ コネクタ
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16-3 ＯＵＴＰＵＴ１コネクタ配線例 

 
図 16-3．ＯＵＴＰＵＴコネクタ配線例 

 
16-4 ＲＳ－２３２Ｃコネクタ配線例 
 

図 16-4．ＲＳ－２３２Ｃコネクタ 
 

ＯＵＴＰＵＴコネクタ

ピン番号 信号名

Ａ１ ／Ｏ０

Ｂ１ ／Ｏ１

Ａ２ ／Ｏ２

Ｂ２ ／Ｏ３

・ ・

Ａ９ ／ＲＤＹ

Ａ１０ ／ERROR

Ａ１１ ０Ｖ

Ｂ１１ ０Ｖ

シーケンサなどの入力回路

＋コモン

＋

外部電源

外部電源
＋

リレー負荷

１

２

３

４

５

６

７

８

９

ＧＮＤ

ＤＴＲ

ＣＴＳ

ＲＴＳ

本機
9ピン

ＤＳＲ

ＴＸＤ

ＲＸＤ

ＲＸＤ

ＴＸＤ

ＧＮＤ

ＤＳＲ

ＤＴＲ

ＣＴＳ

ＲＴＳ

５

４

８

７

６

３

２

ホスト
9ピン
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16-5 ＣＢＳドライバへの配線例 
 

 
図 16-5．ＣＢＳドライバへの配線例 
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ｾﾝｻｰ EE-SX670[OMRON]

OG V OG V OG V OG V
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BRN

WHT
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BLU

AC

AC

ﾉｲｽﾞ
ﾌｨﾙﾀｰ

モータ

Z+

Z-

・
サーキットプロテクタ

ノーヒューズブレーカ

電源

接地

MMC-400/200L(F)

AXIS X

ﾛｰﾀﾘｰｴﾝｺｰﾀﾞは例ではRS422

出力のものです。
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17. タイミングチャート 
 

各コマンド実行時間および外部との信号のタイミングについて示します。 
 

17-1  コマンド実行時間 
 

 各コマンドの実行時間の最大値を示します。 
 ローダを接続して表示する時と表示しないもしくはローダを接続しない時で実行時間に違
いがありますので、動作を行われる時には充分注意してください。 
 ローダの表示ありとなしの切り替えはパラメータ操作で行います。 
 マルチタスクで複数のプログラムを動作させるときは、表 17-1 に次の計算式をプラスした
値となります。 
 ローダ表示あり     ：（動作中プログラム本数－１）× 88msec 
 ローダ接続なし、表示なし：（動作中プログラム本数－１）× 1msec 

 

命 令 
ローダ表示あり
[msec] 

ローダ接続なし 
ローダ表示なし[msec] 

Ｇ００、Ｇ０１、Ｇ０５ 
Ｇ０６－１、Ｇ１５、Ｇ２７ 
Ｇ２８、Ｇ３９ 
(移動中出力まで) 

80 1 以下 

Ｇ０２、Ｇ０３  
(分解能 100 の時、移動中出力まで) 

105 25 

Ｇ０６－２ 
(プロット数 510 の時、移動中出力
まで) 

105 25 

Ｇ０６－３ 
(プロット数 510 の時、移動中出力
まで) 

105 25 

Ｇ０４      88＋設定値 設定値 

Ｇ１１、Ｇ１３、Ｇ１４、Ｇ３７ 
Ｇ３８、Ｇ９０、Ｇ９１、Ｇ９２ 
Ｍ０５、Ｍ０６、Ｍ２０、Ｍ２１ 
Ｍ２２、Ｍ３０、Ｍ３１、Ｍ３２ 
Ｍ４０、Ｍ４１、Ｍ５０、Ｍ５１ 
Ｍ５２、Ｍ５３、Ｍ５４、Ｍ５５ 
Ｍ５６、Ｍ５７、Ｍ６０、Ｍ７０ 
Ｍ７２、Ｍ７３、Ｍ９８、Ｍ９９ 

88 1 以下 

Ｍ００ (条件成立時) 88 1 以下 
Ｍ０４ 136 50 

Ｉ００～Ｉ３１(条件成立時) 88 1 以下 
Ｍ８０ 115＋通信時間 25＋通信時間 

Ｍ８１ 95＋通信時間 7＋通信時間 
Ｍ９０ 不定 不定 

表17-1．コマンド実行時間 
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1 7-2 外部信号タイミング 
 

 各信号のタイミングの標準値を示します。単位は［ｍｓｅｃ］です。 
 下記の各信号は、ＩＮＰＵＴコネクタからの入力信号です。 

 

図 17－1．外部起動タイミング 
 

図 17－2．外部停止タイミング 
 

図 17－3．リセットタイミング 
 

図 17－4．外部原点サーチタイミング 
 

t4t3

t2t1

プログラム起動信号

/PRG_S

/PG0～/PG3

/RDY

0以上

1以上

1以下

0以上

t1

t2

t3

t4

ON

ON

t2

t1 t1

t2 2以下

1以上

ON

ON/ERROR

/EXT_E

外部停止信号

t3

t2

t1

/ERROR ON

/RDY

外部リセット信号

/RESET ON

ON

t3

t2 2以下

1以上

1以下

t1

t4t3

t2

t1

外部原点サーチ信号

/HRET

/RDY ON

/MOVE

ON

ON

/HPOS ON

1以上

25以下

30以下

120以下

t2

t3

t1

t4
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18. 出荷設定およびオプション製品 
 

 出荷設定内容に関しては、11 章のパラメータ操作を参照ください。 
 各軸毎の設定に関しては、各軸同じ設定になっています。 
 

18-1 パラメータ出荷設定内容 

項  目 設 定 項 目 設定内容 設定値 

傾斜   １．０ 

自起動速度   ３００ EXE COND 自動運転の動作条件 

最高速度   ３０００ 

傾斜  １．０ 

自起動速度   ３００ RET COND 原点サーチの動作条件 

最高速度   ３０００ 

DISPLAY  モニタ表示必要／不必要 必要     ＮＥＥＤ 

RAMP   加減速方式       直線パターン ０ 

モータ・ドライバ種類 ＳＴＰ 

フォワードクロック ＣＷ 

クロックタイプ 2 クロック 

クロック出力論理 正論理 

オーバラン論理 正論理 

ニア原点論理 正論理 

原点センサ種類 原点センサ 

原点論理   正論理 

MOTOR モータ種類・センサ論理 

アラーム論理 正論理 

復帰方向   リバース 

センサの数  ２ RET SEQ 原点サーチシーケンス 

サーチ順番  ０ 

行わない   ＯＦＦ 
CLOSED クローズド制御 

補正動作範囲 １ 

１逓倍    ０ 

内部入力   ０ 

正転方向   ０ 
ENCODER エンコーダ入力条件 

1 パルス移動量 １ 

全２重    ＦＵＬＬ 

９６００ bps ９６００ 

データビット８  ８ 

ストップビット１ １ 

COMM ＲＳ－２３２Ｃ条件 

パリティチェック無 Ｎ 

NEED RET 原点サーチ必要／不必要 不必要    ＮＥＥＤＬＥＳＳ 

MAX SPD  最高速度レンジ     低速モード  ＳＬＯＷ 

1 PULSE  １パルス移動量 移動量    １ 

フォワード  +999999999 
LIMIT ソフトウェアリミット 

リバース   -999999999 

POINT   小数点設定       無し     ０ 

BACKLASH バックラッシ有効／無効 補正動作有  ＯＮ 

表18-1．パラメータ出荷設定表 
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1 8-2 出荷用プログラム 
 

 下記の内容のプログラムが格納されています。 

 

図 18-1．出荷用プログラム移動図 
 

0000  M31,00           ;ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ番号0 
0001  G27XY            ;原点ｻｰﾁ 
0002  G01X+9500Y+4750  ;移動P1(直線補間) 
0003  G03,X+4750Y+4750 ;移動P1(全円補間) 
0004  G01X+0Y+4750     ;移動P2(直線補間) 
0005  G01X+9500Y+0     ;移動P3(直線補間) 
0006  G01X+4750Y+9500  ;移動P4(直線補間) 
0007  G01X+0Y+0        ;移動P5(直線補間) 
0008  G01X9770Y+9570   ;移動P6(直線補間) 
0009  M30              ;ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ終了 

MMC-400 のみ 
0000  M31,01           ;ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ番号1 
0001  G27Zθ            ;原点ｻｰﾁ 
0002  G01Z+9500θ+0     ;移動P1(直線補間) 
0003  G01Z+9500θ+4750  ;移動P2(直線補間) 
0004  G01Z+4750θ+9500  ;移動P3(直線補間) 
0005  G01Z+0θ+4750     ;移動P4(直線補間) 
0006  G01Z+0θ+0        ;移動P5(直線補間) 
0007  G01Z9770θ+9570   ;移動P6(直線補間) 
0008  M30              ;ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ終了 

Ｙ軸

Ｘ軸
原点

P5 P3

P1

P2

P4 P6

(9770,9570)

θ軸

Ｚ軸
原点

P5 P1

P2

P4

P3 P6

(9770,9570)

MMC-200 の場合 
0000  M31,02            ;ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ番号2 
0001  G90           ;絶対座標指定 
0002  G92X0Y0    ;仮想原点設定 
0003  G11X0.1,1,500 ;速度設定(X軸) 
0004  G11Y0.1,1,500      ;速度設定(Y軸) 
0005  M57,L0  ;ラベル０ 
0006  G00X+1000Y+1000 ;移動(直線動作) 
0007  G04,2000  ;2秒待ち 
0008  G00X+0Y+0  ;移動(直線動作) 
0009  G04,2000  ;2秒待ち 
0010  I30,L0,L1  ;判断ジャンプ 
0011  M57,L1  ; ラベル１ 
0012  M30           ;ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ終了 

MMC-400 の場合 
0000  M31,02            ;ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ番号2 
0001  G90           ;絶対座標指定 
0002  G92X0Y0Z0θ0 ;仮想原点設定 
0003  G11X0.1,1,500 ;速度設定(X軸) 
0004  G11Y0.1,1,500      ;速度設定(Y軸) 
0005  G11Z0.1,1,500 ;速度設定(Z軸) 
0006  G11θ0.1,1,500      ;速度設定(θ軸) 
0007  M57,L0  ;ラベル０ 
0008  G00X+1000Y+1000 
      Z+1000θ+1000 ;移動(直線動作) 
0009  G04,2000  ;2秒待ち 
0010  G00X+0Y+0Z+0θ+0 ;移動(直線動作) 
0011  G04,2000  ;2秒待ち 
0012  I30,L0,L1  ;判断ジャンプ 
0013  M57,L1  ; ラベル１ 
0014  M30           ;ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ終了 
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1 8-3 出荷用位置データ 
 
出荷時には位置データは何も格納されていません。 
 

1 8-4 出荷用カムデータ 
 
出荷時にはカムデータは何も格納されていません。 
 

1 8-5 オプション製品 
  
   (1) ローダ： ＭＭＣ－４００ＰＬ 

項目 内容 

制御方式 マイクロプロセッサ制御方式 
通信仕様 RS-422 

動作時 ０～４０℃ ３０～８０％ 周囲環境 
（結露なきこと） 保存時 

温度 
０～６０℃ 

湿度 
２０～９０％ 

外形寸法 85（Ｗ）×156（Ｈ）×25（Ｄ）ｍｍ（突起物含まず） 
質量 350ｇ（ケーブル含まず） 
ケーブルの長さ 3ｍ 

表 18-2．ローダ仕様一覧表 
 
   (2) ローダ用取付金具： ＯＬＭＢ－００２ 

図 18-2．ローダ用取付金具の寸法図 
 
   (3) 専用通信ソフト： ＭＭＣＪＷＩＮ 

 
図 18-3．ＭＭＣＪＷＩＮのメイン画面 

83.4

23
26
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   (4) オプションケーブル 

オプションケーブル 型番 長さ 

① ＸＹＺθ ＡＸＩＳコネクタケーブル OSC-10136P15 １．５ｍ 
② ＯＵＴＰＵＴコネクタケーブル OSC-FCN361P24P20 ２．０ｍ 
③ ＩＮＰＵＴコネクタケーブル OSC-FCN361J48P20 ２．０ｍ 
④ ＲＳ－２３２Ｃコネクタケーブル OSC-DE9PF9P20W-DE9SF9 ２．０ｍ 

表 18-3．オプションケーブル一覧表 
 
 

① ＸＹＺθ ＡＸＩＳコネクタケーブル（１．５ｍ） 
  
 型番： 
  ＯＳＣ－１０１３６Ｐ１５ 
 構成： 
  ソケット １０１３６－６０００ＥＬ   （住友スリーエム株式会社） 
  カバー  １０３３６－３２１０－０００ （住友スリーエム株式会社） 
  ケーブル ２０２７６－ＳＢ（ＭＡ）３６芯（日立電線） 

番号 信号名  内  容  線色 番号 信号名  内  容  線色 

※１ +5V ＋出力コモン 橙黒１ ※２ NC 未接続 橙赤１ 

※３ +5V ＋出力コモン 灰黒１ ※４ NC 未接続 灰赤１ 
 ５ RSCCW+ RS-422ｸﾛｯｸCCW+ 白黒１  ６ RSCCW- RS-422 ｸﾛｯｸ CCW ｰ 白赤１ 

 ７ RSCW+ RS-422 ｸﾛｯｸ CW+ 黄黒１  ８ RSCW- RS-422 ｸﾛｯｸ CW- 黄赤１ 
 ９ +CO ＋出力コモン 桃黒１ １０ -CO -ｶﾚﾝﾄｵﾌ出力 桃赤１ 

１１ +CR ＋出力コモン 橙黒２ １２ -CR -偏差ｶｳﾝﾀﾘｾｯﾄ 橙赤２ 
１３ /SETUP ｲﾝﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 灰黒２ １４ /ALARM ﾄﾞﾗｲﾊﾞｱﾗｰﾑ 灰赤２ 

１５ Z+ ｴﾝｺｰﾀﾞＺ相＋ 白黒２ １６ Z- ｴﾝｺｰﾀﾞＺ相－ 白赤２ 
１７ A+ ｴﾝｺｰﾀﾞＡ相＋ 黄黒２ １８ A- ｴﾝｺｰﾀﾞＡ相－ 黄赤２ 

１９ B+ ｴﾝｺｰﾀﾞＢ相＋ 桃黒２ ２０ B- ｴﾝｺｰﾀﾞＢ相－ 桃赤２ 

２１ /COF 偏差ｶｳﾝﾀｵｰﾊﾞ 橙黒３ ２２ NC 未接続 橙赤３ 
２３ /F.LS ﾌｫﾜｰﾄﾞｵｰﾊﾞﾗﾝ 灰黒３ ２４ /R.LS ﾘﾊﾞｰｽｵｰﾊﾞﾗﾝ 灰赤３ 

２５ /N.H ニア原点 白黒３ ２６ /HOME 原点 白赤３ 
２７ 0V －電源 黄黒３ ２８ 0V －電源 黄赤３ 

２９ 0V －電源 桃黒３ ３０ 0V －電源 桃赤３ 

３１ 0V －電源 橙黒４ ３２ +24V ＋電源 橙赤４ 
３３ +24V ＋電源 灰黒４ ３４ +24V ＋電源 灰赤４ 
３５ +24V ＋電源 白黒４ ３６ +24V ＋電源 白赤４ 

    ※ 特殊仕様品の場合は、表 15-1 の信号名を参照してください 
表 18-4．ＸＹＺθ ＡＸＩＳコネクタケーブル 
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② ＯＵＴＰＵＴ１、ＯＵＴＰＵＴ２コネクタケーブル（２．０ｍ） 
  
 型番： 
  ＯＳＣ－ＦＣＮ３６１Ｐ２４Ｐ２０ 
 構成： 
  ソケット  ＦＣＮ－３６１Ｐ０２４－ＡＵ （富士通） 
  カバー   ＦＣＮ－３６０Ｃ０２４－Ｂ  （富士通） 
  ケーブル  ＳＰＭＣ－２４        （金子コード株式会社） 

番号 信号名  内  容  線色 番号 信号名  内  容  線色 

Ａ１ /O0 出力端子０ 青 Ｂ１ /O1 出力端子１ 橙 
Ａ２ /O2 出力端子２ 緑 Ｂ２ /O3 出力端子３ 茶 
Ａ３ /O4 出力端子４ 灰 Ｂ３ /O5 出力端子５ 赤 

Ａ４ /O6 出力端子６ 黒 Ｂ４ /O7 出力端子７ 黄 
Ａ５ /O8 出力端子８ 桃 Ｂ５ /O9 出力端子９ 紫 

Ａ６ /O10 出力端子１０ 白 Ｂ６ /O11 出力端子１１ 青赤１ 
Ａ７ /012 出力端子１２ 橙白１ Ｂ７ /013 出力端子１３ 緑白１ 

Ａ８ /014 出力端子１４ 茶白１ Ｂ８ /015 出力端子１５ 灰白１ 
Ａ９ /RDY レディ出力 赤白１ Ｂ９ /MOVE 移動中 黒白１ 

Ａ10 /ERROR エラー出力 黄黒１ Ｂ10 /HPOS 原点位置出力 桃黒１ 

Ａ11 0V 出力コモン 紫白１ Ｂ11 0V 出力コモン 白青１ 
Ａ12 0V 出力コモン 青赤２ Ｂ12 0V 出力コモン 橙白２ 

表 18-5．ＯＵＴＰＵＴ１場合の信号名 
 

番号 信号名  内  容  線色 番号 信号名  内  容  線色 

Ａ１ /O16 出力端子１６ 青 Ｂ１ /O17 出力端子１７ 橙 
Ａ２ /O18 出力端子１８ 緑 Ｂ２ /O19 出力端子１９ 茶 
Ａ３ /O20 出力端子２０ 灰 Ｂ３ /O21 出力端子２１ 赤 

Ａ４ /O22 出力端子２２ 黒 Ｂ４ /O23 出力端子２３ 黄 
Ａ５ /O24 出力端子２４ 桃 Ｂ５ /O25 出力端子２５ 紫 

Ａ６ /O26 出力端子２６ 白 Ｂ６ /O27 出力端子２７ 青赤１ 
Ａ７ /O28 出力端子２８ 橙白１ Ｂ７ /O29 出力端子２９ 緑白１ 

Ａ８ /O30 出力端子３０ 茶白１ Ｂ８ /O31 出力端子３１ 灰白１ 
Ａ９ NC 未使用 赤白１ Ｂ９ NC 未使用 黒白１ 

Ａ10 NC 未使用 黄黒１ Ｂ10 NC 未使用 桃黒１ 

Ａ11 0V 出力コモン 紫白１ Ｂ11 0V 出力コモン 白青１ 
Ａ12 0V 出力コモン 青赤２ Ｂ12 0V 出力コモン 橙白２ 

表 18-6．ＯＵＴＰＵＴ２場合の信号名 
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③ ＩＮＰＵＴコネクタケーブル（２．０ｍ） 
 
 型番： 
  ＯＳＣ－ＦＣＮ３６１Ｊ４８Ｐ２０ 
 構成： 
  ソケット ＦＣＮ－３６１Ｊ０４８－ＡＵ    （富士通） 
  カバー  ＦＣＮ－３６０Ｃ０４８－Ｂ     （富士通） 
  ケーブル ＳＰＭＣ－５０           （金子コード株式会社） 
 

番号 信号名  内  容  線色 番号 信号名  内  容  線色 

Ａ１ /I0 入力端子０ 青 Ｂ１ /I1 入力端子１ 橙 
Ａ２ /I2 入力端子２ 緑 Ｂ２ /I3 入力端子３ 茶 

Ａ３ /I4 入力端子４ 灰 Ｂ３ /I5 入力端子５ 赤 
Ａ４ /I6 入力端子６ 黒 Ｂ４ /I7 入力端子７ 黄 

Ａ５ /I8 入力端子８ 桃 Ｂ５ /I9 入力端子９ 紫 

Ａ６ /I10 入力端子１０ 白 Ｂ６ /I11 入力端子１１ 青赤１ 
Ａ７ /I12 入力端子１２ 橙白１ Ｂ７ /I13 入力端子１３ 緑白１ 

Ａ８ /I14 入力端子１４ 茶白１ Ｂ８ /I15 入力端子１５ 灰白１ 
Ａ９ /I16 入力端子１６ 赤白１ Ｂ９ /I17 入力端子１７ 黒白１ 

Ａ10 /I18 入力端子１８ 黄黒１ Ｂ10 /I19 入力端子１９ 桃黒１ 

Ａ11 /I20 入力端子２０ 紫白１ Ｂ11 /I21 入力端子２１ 白青１ 

Ａ12 /I22 入力端子２２ 青赤２ Ｂ12 /I23 入力端子２３ 橙白２ 
Ａ13 /I24 入力端子２４ 緑白２ Ｂ13 /I25 入力端子２５ 茶白２ 

Ａ14 /I26 入力端子２６ 灰白２ Ｂ14 /I27 入力端子２７ 赤白２ 
Ａ15 /I28 入力端子２８ 黒白２ Ｂ15 /I29 入力端子２９ 黄黒２ 

Ａ16 /I30 入力端子３０ 桃黒２ Ｂ16 /I31 入力端子３１ 紫白２ 
Ａ17 /PRG_S ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ起動 白青２ Ｂ17 /EXT_E 外部停止 青黒１ 

Ａ18 /RESET リセット 橙黒１ Ｂ18 /SS 減速停止 緑黒１ 
Ａ19 /MAN 手動動作 茶黒１ Ｂ19 /HRET 初期原点復帰 灰黒１ 

Ａ20 /PG0 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ番号０ 赤黒１ Ｂ20 /PG1 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ番号１ 黄赤１ 

Ａ21 /PG2 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ番号２ 桃赤１ Ｂ21 /PG3 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ番号３ 紫黒１ 
Ａ22 0V 入力コモン 白黒１ Ｂ22 0V 入力コモン 青黒２ 

Ａ23 0V 入力コモン 橙黒２ Ｂ23 0V 入力コモン 緑黒２ 
Ａ24 0V 入力コモン 茶黒２ Ｂ24 0V 入力コモン 灰黒２ 

表 18-7．ＩＮＰＵＴコネクタケーブル 
 
④ ＲＳ－２３２Ｃコネクタケーブル（２．０ｍ） 
 
 型番： 
  ＯＳＣ－ＤＥ９ＰＦ９Ｐ２０Ｗ－ＤＥ９ＳＦ９ 
 構成： 
  ソケット１  ＤＥ－９ＰＦ－Ｎ           （日本航空電子） 
  カバー１   ＤＥ－Ｃ８－Ｊ９－Ｆ４－１Ｒ   （日本航空電子） 
  ソケット２  ＤＥ－９ＳＦ－Ｎ           （日本航空電子） 
  カバー２   ＤＥ－Ｃ８－Ｊ９－Ｆ５－１Ｒ   （日本航空電子） 
 
 ９ピンのＤサブのコネクタが両端に付いています。 
 配線内容は 16-4 節のＲＳ－２３２Ｃコネクタ配線例を参照してください。 
 専用ケーブルですので線色などは省略します。 
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19. 外形および取付金具寸法 
 

ＭＭＣ－４００ 

※ 突起物を除く                         単位[ｍｍ] 
図 19-1．ＭＭＣ－４００の寸法図 
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ＭＭＣ－２００ 

 

※ 突起物を除く                         単位[ｍｍ] 
図 19-2．ＭＭＣ－２００の寸法図 
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20. 製品保証期間 
 

2 0-1 保証期間 
納入より一年間。 
 この期間中、当社の責により故障を生じた場合は、故障部分の修理又は交換を当社の責任
において行います。ただし、カスタマーによる定期的なメンテナンスが行われていない場合
及び納入品の故障により誘発される損害については、この保証の対象範囲から除外させてい
ただきます。 

 
2 0-2 保証範囲外 
 

下記の場合には、保証期間内でも対象外とさせて頂きます。 
 
・使用上の誤り、改造や不当な修理による故障または破損。 
・納入後の移設、輸送、落下などによる故障または破損。 
・不適当な保守、保管、保存による故障または破損。 
・異常電圧、指定外の使用電源（電圧、周波数）による故障または破損。 
・火災、地震、水害、落雷、その他の天災地変、公害、煙害、ガス害（硫化ガスなど）によ
る故障または破損。 
・その他当社の責任とみなされない故障または破損。 
 



製品の性能および仕様、外観は改良のために予告なく変更することが
マイコム株式会社
ありますので、ご了承下さい

〒615-8245 京都市西京区御陵大原 1-29

TEL.(075)382-1580 FAX.(075)382-1570

E-mail　support@mycom-japan.co.jp

URL. http://www.mycom-japan.co.jp/




