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 安全上の注意 
 本機をご使用になる前に取扱説明書をよくお読みください。 

               
              人身事故の原因になりますので、次のことを守って本機を安全に         
              ご使用ください。 
 
  
 ●解体したり、破損したままで、使用        ●濡れた手で触らないでください。 
   したり放置しないで下さい。 
                                        感電や故障の原因に 
   感電や事故の原因に              なります。 
   なります。 
   解体した場合は修理 
  などの保証ができま 
   せん。 
 
  
 ●内部に金属類や異物が入らないよう 
   にして下さい。 
 
   火災や感電、故障の 
  原因になります。 
 
 
 
 
                                       

 

警 告



 

 

 安全上の注意 
 本機をご使用になる前に取扱説明書をよくお読みください。  

 
                事故の原因になりますので、次のことを守って本機を安全に 
                ご使用ください 

 
  ●水、薬品に触れる場所や腐食性ガスの   ●電源を入れる前に電圧や配線を確認 
    発生する場所での使用や保管はしない       して下さい。 
    で下さい。 
                                       電圧や配線が間違っ 
   火災や感電、故障の                ていると火災や故障 
    原因になります。                   の原因になります。 
 
 
 
 

● 直射日光の当たる場所での使用や     ●接地してください。 
保管は、しないでください。 
                     保護接地端子のある 
事故の原因に               製品の場合は感電防 
なります。                止のため配電盤等の 
                   保護接地と接続する 
                     かＤ種接地を施して 
                     ください。 
 
 
 
                                    

 

薬品

薬
品

注意



 

 

 使用上の注意 
本機をご使用になる前に取扱説明書をよくお読みください。 

 
                  故障の原因になりますので、次のことを守って本機を 
                  ご使用ください。 

 
 ●塵埃の多い雰囲気では使用や保管は      ●結露しないようにして下さい。 
   しないで下さい。 
                                       湿度の高い場所に持込 
   防塵構造になってい                んだり、急激な温度 
   ませんのでホコリな                 変化で結露が生じ、 
   ど塵埃の多い場所で                 故障の原因になります。 
   使用すると故障の原                   
   因になります。 
 
 
 ●大きな衝撃を与えないで下さい。        ●ノイズ対策を行って下さい。 
                                             ノイズによる誤動作で事故の原因に 
   精密機器ですので落                なります。 
   としたり、ぶつけた 
   りしないで下さい。                  供給電源は、ノイズ 
   故障の原因に                     発生源となるものが 
   なります。                             接続されていない電 
                                      源から供給して下さい。 
                                             
 ●高温になる場所や低温になる場所で      配線はシールド線を 
  の使用や保管はしないで下さい。           使用し、出来るだけ 
                                       短くしてください。 
   動作時０℃～４０℃                  クロック出力には 
   の範囲で、保存時は                  ツイストペア線を 
   ０℃～６０℃の範囲             使用してください。 
   で、極端な温度変化              
   のないようにして下             ＡＣタイプの製品は 
   さい。範囲外での使             電源線 (AC)と  
    用や保管は故障の原因になります。            信号線 (DC)は                 
                    ２０ｃｍ以上離して 
                    配線してください。 
 ●極端に湿度の高い場所や低い場所で       
   の使用や保管はしないで下さい。        
                                     接地端子のある機種は 
   動作時３０％～８０                接地をして下さい。 
  ％の範囲で、保存時                   
   は２０％～９０％の                   
   範囲を守って下さい。                 
   範囲外での使用や保                   
   管は故障の原因にな 
   ります。 
                                       

注意

２０ｃｍ以上

ＡＣ 信号

配線距離
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1. はじめに 
品  名 ＰＧ１０４ＡＬ/ＰＧ１０４ＡＰ 

本取扱説明書に記載されている会社名および製品名は各社の商標または登録商標です。 
このたびは、ＰＧ１０４ＡＬ/ＰＧ１０４ＡＰ(以下ＰＧ１０４Ａとする)をご使用頂きまし

てありがとうございます。 
使用方法や取り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。本取扱説明書を熟読して頂き、正しい取り扱

いをして頂きますようお願い申しあげます。また、本製品はマイコム製高性能パルスジェネ

レータＬＳＩ ＭＰＧ１０３２が搭載されています。合わせましてＭＰＧ１０３２取扱説明

書も熟読して頂きますようにお願い申しあげます。 
本製品には以下の本体および付属部品が同梱されています。ご確認して頂きますようお願

い申しあげます。なお、付属部品などが無い場合には、申し訳ございませんが、代理店もし

くは弊社までご連絡を頂きますようお願い申しあげます。 

本体 ＰＧ１０４Ａ 
付属品１ ＣＮ１~3 コネクタ一式 
付属品 2 ＰＧ１０４Ａ取扱説明書 

表 1-1．納入時のご確認内容 

 
 
2. 概要 

ＰＧ１０４Ａは、ＶＭＥバスに接続されるダブル・ハイトサイズの４軸モータコントロー 
ラボードです。 

   ＶＭＥバスから直接パルスジェネレータＬＳＩ（ＭＰＧ１０３２）に指令を送る事により 
モータコントロール用パルス列を発生します。各軸に４点のセンサ・エンコーダ（Ａ／Ｂ／ 
Ｚ相）入力と６点のドライバー制御用入出力を持ったステッピングモータもしくはパルス列

入力サーボモータを対象としたコントローラボードです。 
 ＬＳＩのコマンド等の詳細内容は、ＭＰＧ１０３２取扱説明書(ＱＴ３６－１１００２)を 
参照してください。 
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3. 構成 

以下にＰＧ１０４Ａの構成図を示します。 

Ｖ

Ｍ

Ｅ

バ

ス

カ ス タ ム Ｌ Ｓ Ｉ

Ｍ Ｐ Ｇ １ ０ ３ ２

ア ド レ ス バ ス

Ｉ ／ Ｆ

デ － タ バ ス

Ｉ ／ Ｆ

制 御 信 号

Ｉ ／ Ｆ

割 り 込 み 制 御

Ｉ ／ Ｆ

＋ ５ Ｖ

電 源

ク ロ ッ ク

ド ラ イ バ

制 御 信 号

セ ン サ Ｉ ／ Ｆ

カ ス タ ム Ｌ Ｓ Ｉ

Ｍ Ｐ Ｇ １ ０ ３ ２
ク ロ ッ ク

ド ラ イ バ

制 御 信 号

セ ン サ Ｉ ／ Ｆ

カ ス タ ム Ｌ Ｓ Ｉ

Ｍ Ｐ Ｇ １ ０ ３ ２
ク ロ ッ ク

ド ラ イ バ

制 御 信 号

セ ン サ Ｉ ／ Ｆ

カ ス タ ム Ｌ Ｓ Ｉ

Ｍ Ｐ Ｇ １ ０ ３ ２

ク ロ ッ ク

ド ラ イ バ

制 御 信 号

セ ン サ Ｉ ／ Ｆ

ド ラ イ バ

セ ン サ

ド ラ イ バ

セ ン サ

ド ラ イ バ

セ ン サ

ド ラ イ バ

セ ン サ

セ ン サ Ｉ ／ Ｆ 用 電 源 ２ ４ Ｖ

ク ロ ッ ク 及 び ド ラ イ バ 制 御 用 電 源 ５ Ｖ

直 線 補 間 制 御

 

図 3-1．構成図 
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4. 仕様 

以下にＰＧ１０４Ａの仕様概要を示します。 
項目 内容 

制御方式 カスタムＬＳＩ ＭＰＧ１０３２コマンド指令 

バス仕様 
ＶＭＥバス  バイトアクセス：偶数アドレス 
       ワードアクセス：上位バイト 

制御軸数 ４軸（本納入仕様書では軸名をＡ，Ｂ，Ｃ，Ｄとします） 
対象モータ ステッピングモータもしくはパルス列入力サーボモータ 

基準クロック ３.２７６８ＭＨｚ 
出力パルスレート 約０.１Ｈｚ～１.６３８４ＭＨｚ 

加減速傾斜 約４.９Ｈｚ／ｓｅｃ～約８１.９ＭＨｚ／ｓｅｃ 
設定パルス数 １～１６,７７７,２１５パルス 

クロック出力 
２クロック／１クロックタイプ設定 
フォワード／リバース設定 

加減速方式 任意形状加減速駆動／三角・台形駆動を設定 

機能 
ＰＴＰ位置決め・直線補間位置決め（２～４軸までの補間が可能） 
原点復帰・エンコーダ入力信号からの途中位置割り込み機能 

ドライバ制御出力 
各軸に３点（パワーダウン･サーボオン/オフ・偏差カウンタリセット） 
耐圧３５Ｖ・１０ｍＡ以下 

ドライバ制御入力 
各軸に３点（ドライバアラーム・インポジション・レディ/減速停止） 
最大１０ｍＡ  外部電源２４Ｖ使用 

エンコーダ信号入力 
RS-422 ラインレシーバ／フォトカプラ入力 （発注時に指定） 
フォトカプラ入力時 最大１０ｍＡ 外部２４Ｖ使用 

Ｚ相信号入力 各軸に有り （論理設定可能） 

センサＩ／Ｆ 
各軸に両端オーバーラン、ニア原点、 
原点（論理設定可能） 

表示 ドットＬＥＤ 各軸の動作中をモニタ 
割り込みＩ／Ｆ ＩＮＴ１～６ スイッチで設定 
ボードセレクト Ａ１２～１５ スイッチで設定 

電源 
ＤＣ ＋４.７５～５.２５Ｖ １.０Ａ以下 
センサＩ／Ｆ用電源  ＤＣ＋２４Ｖ別電源 ０.５Ａ以下（負荷を除く） 
ドライバー制御用電源 ＤＣ＋ ５Ｖ別電源  ０.５Ａ以下（負荷を除く） 

使用温度･湿度 温度 0℃～40℃ 湿度 30％～80％ 
保管温度･湿度 温度 0℃～50℃ 湿度 20％～90％ 

雰囲気 
高温･多湿･塵埃･腐食性ガス･振動･衝撃が在る環境及び結露の発生する環
境で使用しないでください。感電･火災･故障･誤動作の原因となることがあ
ります。 

基板外形寸法 ２３３.３５×１６０.０×２０.０ｍｍ 
質量 ２６０ｇ 

 

表 4-1．仕様概要一覧表 
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5. 外形図 

２
６

２
．

０

１６０．０

２
３

３
．

３
５

２
０

．
０

M
O
N
I

C
N
1

C
N
2

C
N
3

Ｃ
Ｎ

４

Ｃ
Ｎ

１
Ｃ

Ｎ
２

Ｃ
Ｎ

３

J
9

J
1
0

J
1
1

J
1
2

B DCA

1 2
0 1 6
0

J
1
7

SW2

J13
J14
J15
J16

SW1

J
2

J
4

J
5

J
7

J
1

J
3

J
8

J
6

 

図 5-1．ＰＧ１０４Ａ外形図 
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6. 基板上のスイッチおよびジャンパの設定内容 

6.1.ＳＷ１（割り込みベクタ、ＩＲＱコード） 
 ＳＷ１の１～３によりＩＲＱコード、４～７により割り込みベクタの上位ビットを設定 

します。（下位５ビットは自動的に生成されます。） 

ＯＮの時に’０’、ＯＦＦの時に’１’となります。 

Ｏ Ｎ

１ ２ ３ ４ ５ ６ ７

 
                              図 6-1．ＳＷ１設定例 

 
 スイッチ   内   容  
   １ ＩＲＱコードビット０  
   ２     〃       １  
   ３ 〃       ２  
    ４ ベクタビット４  
   ５    〃     ５  
   ６      〃     ６  
   ７      〃     ７  
                          表 6-1．ＳＷ１割付 

 

 図 6-1 の設定例の場合、ＩＲＱレベル１・割り込みベクタ４０Ｈ～４ＢＨとなります。 

  ＩＲＱレベルの設定は、次項の”ＩＲＱ自動発生”を参照して下さい。 

  割り込みベクタの下位４ビットの自動生成については 7.割り込みベクタを参照して下さい。 
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6.2.ＩＲＱ自動発生 
 割り込みのレベルをＳＷ１で設定したＩＲＱコードに基づいてハードウェアの回路で自 

動的に発生します。 

      ハードウェアの等価回路概略を以下に示します。 

Ｉ Ｒ Ｑ １

Ｉ Ｒ Ｑ ２

Ｉ Ｒ Ｑ ３

Ｉ Ｒ Ｑ ４

Ｉ Ｒ Ｑ ５

Ｉ Ｒ Ｑ ６

ＡＣＴ１３８ ＡＬＳ６４１Ａ

ＳＷ１－１

ＳＷ１－２

ＳＷ１－３

ＬＳＩ－ＩＲＱ

Ａ

Ｂ

Ｃ

１

２

３

４

５

６ Ｇ

 
                           図 6-2．ハードウェア概略図 

 

 ＳＷ１と割り込みリクエストの関係を以下に示します。 

 ＳＷ１のスイッチの設定により本ボードが使用する割り込みのリクエスト線をハードウ 

ェアが自動的に決定します。 

 ＳＷ１のスイッチを ON,ON,ON または OFF,OFF,OFF にした場合、本ボードからの割り込み 

リクエストは発生しませんので注意して下さい。 

 
     ＳＷ１設定  
  ＩＲＱNO   
   １  ２  ３  
  ＩＲＱ１ ＯＦＦ  ＯＮ  ＯＮ  
  ＩＲＱ２  ＯＮ ＯＦＦ  ＯＮ  
  ＩＲＱ３ ＯＦＦ ＯＦＦ  ＯＮ  
  ＩＲＱ４  ＯＮ  ＯＮ ＯＦＦ  
  ＩＲＱ５ ＯＦＦ  ＯＮ ＯＦＦ  
  ＩＲＱ６  ＯＮ ＯＦＦ ＯＦＦ  
                      表 6-2．ＩＲＱとＳＷ１の対応 

 

 マザーボードでは本ボードを挿入するスロットのＩＡＣＫのジャンパはオープンにして 

おいて下さい。 

   また、本ボードは割り込み要因をネゲートするまでＩＡＣＫＯＵＴ＊を出力しない構成に 

なっておりますのでご注意下さい。 
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6.3.ＳＷ２（ベースアドレス設定） 
 ＰＧ１０４Ａは、Ａ１５～Ａ１のショートアドレスを使用します。偶数アドレスのバイト 

転送によりＰＧ１０４Ａとデータ転送します。 

 ＰＧ１０４ＡのＡＭコードは、２９Ｈおよび２ＤＨ対応となっていますのでモトローラ製 

ＶＭＥ用ＣＰＵボードの場合、アドレスの最上位（Ａ２３～Ａ１６）は０ＦＦＨとなります。 

 

ＡＭコード   ２９Ｈ＝ショート非特権アクセス 

          ２ＤＨ＝ショート・スーパーバイザアクセス 

 

 ＳＷ２の１～４によりＰＧ１０４Ａのベースアドレスを設定します。スイッチの１～４は 

ＯＮの時‘０’、ＯＦＦの時’１’となり、アドレスＡ１２からＡ１５に対応しています。 

 
 スイッチ アドレスビット  
 １ Ａ１２  
 ２ Ａ１３  
 ３ Ａ１４  
 ４ Ａ１５  
                        表 6-3．ＳＷ２アドレスビット割付 

 

Ｏ Ｎ

１ ２ ３ ４

 
                              図 6-3．ＳＷ２設定例 

 図 6-3 の設定例の場合、ＰＧ１０４Ａのアドレスは０ＦＦ６０００Ｈ～０ＦＦ６ＦＦＥＨ 

となります。 
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6.4.Ｊ１，２，５，６ 
 各軸のエンコーダ入力のクロック方式もしくは逓倍率を決定します。 

 Ｊ１･ｼﾞｬﾝﾊﾟ 1 Ｊ１･ｼﾞｬﾝﾊﾟ 2  内  容  
    短  絡    短  絡    １逓倍  
    短  絡    解  放    ２逓倍  
    解  放    短  絡    ４逓倍  
    解  放    解  放 バイクロック  
                             表 6-4．Ｊ１の設定内容 

 Ｊ２，１，６，５がそれぞれＡ軸～Ｄ軸に対応しています。表５の内容はＢ軸の例を示し 

ており他の軸でも同様です。 

 

6.5.Ｊ３，４，７，８ 
 各軸のエンコーダ回路の接続方法を決定するジャンパです。外部のＡ／Ｂ相か内部のクロ 

ックかを方向を含めて接続することができます。 

 Ｊ４，３，８，７がそれぞれＡ軸～Ｄ軸に対応しています。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

                        図 6-4．Ｊ３，４，７，８回路図 

 
      Ａ／Ｂ相入力  
 外部エンコーダ ＭＰＧ１０３２  
   １－２   ３－５  
 

正 
  ７－８   ４－６  

   １－３   ３－４  
 

方 
向 
切 
換 

逆 
  ６－８   ５－６  

                       表 6-5．Ｊ３，４，７，８設定内容 

 

 エンコーダをご使用にならない場合でも、必ず表 6-5 のいずれかの設定を行って下さい。 

 

2 1 
4 3 
6 5 
8 7 
 

J3,4,7,8 

MPG1032 
PCW 
 

DCCW 
 
 
 

EA 

 
EB 

 
41 
 

42 
 
 
 
83 

 
84 

 

CW クロック出力信号 
CCW クロック出力信号 
 

エンコーダ A 相入力信号 

 
 
エンコーダ B 相入力信号 
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6.6.Ｊ９～１２ 
各軸ドライバへのクロック出力の付加回路を有効／無効の設定を行います。 

Ｊ９～１２が各軸のモータ軸Ａ，Ｂ，Ｄ，Ｃに対応しています。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

                          図 6-5．Ｊ９～１２回路図 

 

図 6-5 のような回路でジャンパ１と２は、それぞれＣＷとＣＣＷクロック回路に付加され 

ています。ジャンパ１と２をオープンにすることにより３３０Ωの制限抵抗を有効にします。 

 

6.7.Ｊ１３～１６ 
   外部減速停止の入力設定をするためのジャンパです。 

    Ｊ１３，１４，１５，１６がそれぞれＡ軸～Ｄ軸に対応しています。 
   解放     レディ入力  

   短絡   減速停止入力  
 

ＨＣ３２
Ｊ１３-１６

１
ＳＳＴＰ

ＭＰＧ１０３２

ＳＳＴＰ ＲＤＹ／ＳＳＴＰ

ＣＮ３
ＲＤＹ／ＳＳＴＰ

ＸＣ９５２８８ＸＬ

 
                            図 6-6．Ｊ１３～１６回路図 

 

5V 

                        1000pF 1KΩ 
 
 
 
 
 
                              ジャンパ 3 と 4 
                     ジャンパ 1 と 2 
          470Ω 
 
 
                         330Ω 
        HC04 相当 1KΩ       2SC3052 相当 
 
                200Ω 
  TLP113 相当 

+5V 
 
 
 
 
 
 
PCW,DCCW 
 
 
 
 
GND 
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6.8.Ｊ１７ 
ＣＮ１のＧＮＤとＣＮ２、ＣＮ３の各ＧＮＤピンを共通化するためのジャンパです。 

   解放   未接続状態  
   短絡    接続状態  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 6-7．Ｊ１７回路図 

 

6.9.各ジャンパの軸対応とＪ１～８の配置 
 設 定 内 容             Ａ軸 Ｂ軸 Ｃ軸 Ｄ軸  
 エンコーダ入力タイプ設定 Ｊ２ Ｊ１ Ｊ６ Ｊ５  
 エンコーダ入力信号設定 Ｊ４ Ｊ３ Ｊ８ Ｊ７  
 出力クロック回路設定 Ｊ９ Ｊ10 Ｊ12 Ｊ11  
                         表 6-6．各ジャンパの軸対応表 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                             図 6-8．Ｊ１～８配置図 
 

1  2   1               7 

 

 

 

 

3    4     2               8 

A 軸  JP2      JP4 

B 軸  JP1      JP3 

C 軸  JP6      JP8 

D 軸  JP5      JP7 

ＣＮ1 
 

 3             VKK 
 

 4 

 

          J17 
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7. 割り込みベクタ 

 割り込みベクタの上位４ビットはＳＷ１の４～７で設定します。下位４ビットは以下に示 

す表 7-1 に従って自動的に生成します。 

 
      割り込みベクタ（下位４ビット）   
 優先順位 割り込み信号    
   ｂｉｔ３ ｂｉｔ２ ｂｉｔ１ ｂｉｔ０   
   高 Ａ軸ＩＮＴ   ０   ０   ０   ０ ０Ｈ  
  Ａ軸ＥＲＲ   ０   ０   ０   １ １Ｈ  
  Ａ軸ＥＣＰ   ０   ０   １   ０ ２Ｈ  
  Ｂ軸ＩＮＴ   ０   ０   １   １ ３Ｈ  
  Ｂ軸ＥＲＲ   ０   １   ０   ０ ４Ｈ  
  Ｂ軸ＥＣＰ   ０   １   ０   １ ５Ｈ  
  Ｃ軸ＩＮＴ   ０   １   １   ０ ６Ｈ  
  Ｃ軸ＥＲＲ   ０   １   １   １ ７Ｈ  
  Ｃ軸ＥＣＰ   １   ０   ０   ０ ８Ｈ  
  Ｄ軸ＩＮＴ   １   ０   ０   １ ９Ｈ  
  Ｄ軸ＥＲＲ   １   ０   １   ０ ＡＨ  
   低 Ｄ軸ＥＣＰ   １   ０   １   １ ＢＨ  
                    表 7-1．割り込みベクタ表（下位４ビット） 

 

同時に複数の割り込みが発生した場合は、優先順位の高い方のベクタが出力されます。低

い優先順位の割り込みは高い割り込み処理が終了するまで保留されます。 

 また優先順位は固定で、変更はできません。 

  ＩＮＴは動作完了、ＥＲＲは動作中異常、ＥＣＰはエンコーダカウンタの割り込みです。そ 

れぞれＭＰＧ１０３２のＩＮＴ・ＥＲＲ・ＥＣＺＲおよびＥＣＰ（０：２）の割り込み要求 

端子の信号です。 

 割り込み信号のディセーブルは、ＲＯＲＡオプションを使用しています。従いまして発生 

元の割り込みクリアを行なう必要があります。12-2 割り込みシーケンスを参照して下さい。 
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8. アドレスマップ 

ＰＧ１０４Ａに対するアクセスは、１度に１バイトしかアクセスできません。従ってバイ

トアクセス時でも偶数アドレスのみ、ワードアクセス時は上位バイトのみ有効となります。 
 Ａ軸 Ｂ軸 Ｃ軸 Ｄ軸 読 み だ し モ ー ド           書 き 込 み モ ー ド            
 000H 400H 800H C00H 加減速メモリデータ*1 加減速メモリデータ※1  
 200H 600H A00H E00H コマンド１ コマンド１  
 202H 602H A02H E02H コマンド２ コマンド２  
 204H 604H A04H E04H コマンド３ コマンド３  
 206H 606H A06H E06H ステータス１ 未定義  
 208H 608H A08H E08H ステータス２ 未定義  
 20AH 60AH A0AH E0AH ステータス３ 未定義  
 20CH 60CH A0CH E0CH コマンド４ コマンド４  
 20EH 60EH A0EH E0EH コマンド５ コマンド５  
 218H 618H A18H E18H Ｐレジスタ   下位 Ｐレジスタ   下位  
 21AH 61AH A1AH E1AH Ｐレジスタ   中位 Ｐレジスタ   中位  
 21CH 61CH A1CH E1CH Ｐレジスタ   上位 Ｐレジスタ   上位  
 228H 628H A28H E28H Ｄレジスタ   下位 Ｄレジスタ   下位  
 22AH 62AH A2AH E2AH Ｄレジスタ   中位 Ｄレジスタ   中位  
 22CH 62CH A2CH E2CH Ｄレジスタ   上位 Ｄレジスタ   上位  
 238H 638H A38H E38H Ａレジスタ   下位 Ａレジスタ   下位  
 23AH 63AH A3AH E3AH Ａレジスタ   中位 Ａレジスタ   中位  
 23CH 63CH A3CH E3CH Ａレジスタ   上位 Ａレジスタ   上位  
 248H 648H A48H E48H Ｓレジスタ   下位 Ｓレジスタ   下位  
 24AH 64AH A4AH E4AH Ｓレジスタ   上位 Ｓレジスタ   上位  
 24CH 64CH A4CH E4CH Ｍレジスタ   下位 Ｍレジスタ   下位  
 24EH 64EH A4EH E4EH Ｍレジスタ   上位 Ｍレジスタ   上位  
 258H 658H A58H E58H Ｇ１レジスタ  下位 Ｇ１レジスタ  下位  
 25AH 65AH A5AH E5AH Ｇ１レジスタ  上位 Ｇ１レジスタ  上位  
 25CH 65CH A5CH E5CH Ｇ２レジスタ  下位 Ｇ２レジスタ  下位  
 25EH 65EH A5EH E5EH Ｇ２レジスタ  上位 Ｇ２レジスタ  上位  
 268H 668H A68H E68H Ｃレジスタ   下位 Ｃレジスタ   下位  
 26AH 66AH A6AH E6AH Ｃレジスタ   中位 Ｃレジスタ   中位  
 26CH 66CH A6CH E6CH Ｃレジスタ   上位 Ｃレジスタ   上位  
 278H 678H A78H E78H Ｎレジスタ Ｎレジスタ  
 288H 688H A88H E88H Ｏレジスタ   下位 Ｏレジスタ   下位  
 28AH 68AH A8AH E8AH Ｏレジスタ   中位 Ｏレジスタ   中位  
 28CH 68CH A8CH E8CH Ｏレジスタ   上位 Ｏレジスタ   上位  
 298H 698H A98H E98H ｴﾝｺｰﾀﾞｶｳﾝﾀ       0-7 ｴﾝｺｰﾀﾞｶｳﾝﾀ       0-7  
 29AH 69AH A9AH E9AH ｴﾝｺｰﾀﾞｶｳﾝﾀ      8-15 ｴﾝｺｰﾀﾞｶｳﾝﾀ      8-15  
 29CH 69CH A9CH E9CH ｴﾝｺｰﾀﾞｶｳﾝﾀ     16-23 ｴﾝｺｰﾀﾞｶｳﾝﾀ     16-23  
 29EH 69EH A9EH E9EH ｴﾝｺｰﾀﾞｶｳﾝﾀ     24-31 ｴﾝｺｰﾀﾞｶｳﾝﾀ     24-31  
 2A8H 6A8H AA8H EA8H 出力パルス数  下位 未定義  
 2AAH 6AAH AAAH EAAH 出力パルス数  中位 未定義  
 2ACH 6ACH AACH EACH 出力パルス数  上位 未定義  
 2B8H 6B8H AB8H EB8H 周波数モニタ  下位 未定義  
 2BAH 6BAH ABAH EBAH 周波数モニタ  上位 未定義  
 2C8H 6C8H AC8H EC8H ＥＣコマンド１ ＥＣコマンド１  
 2CAH 6CAH ACAH ECAH ＥＣステータス 未定義  
 2CCH 6CCH ACCH ECCH ＥＣコマンド２ ＥＣコマンド２  
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 Ａ軸 Ｂ軸 Ｃ軸 Ｄ軸 読 み だ し モ ー ド           書 き 込 み モ ー ド            
 2D8H 6D8H AD8H ED8H ＥＰ０レジスタ 下位 ＥＰ０レジスタ 下位  
 2DAH 6DAH ADAH EDAH ＥＰ０レジスタ  ↓ ＥＰ０レジスタ  ↓  
 2DCH 6DCH ADCH EDCH ＥＰ０レジスタ  ↓ ＥＰ０レジスタ  ↓  
 2DEH 6DEH ADEH EDEH ＥＰ０レジスタ 上位 ＥＰ０レジスタ 上位  
 2E8H 6E8H AE8H EE8H ＥＰ１レジスタ 下位 ＥＰ１レジスタ 下位  
 2EAH 6EAH AEAH EEAH ＥＰ１レジスタ  ↓ ＥＰ１レジスタ  ↓  
 2ECH 6ECH AECH EECH ＥＰ１レジスタ  ↓ ＥＰ１レジスタ  ↓  
 2EEH 6EEH AEEH EEEH ＥＰ１レジスタ 上位 ＥＰ１レジスタ 上位  
 2F8H 6F8H AF8H EF8H ＥＰ２レジスタ 下位 ＥＰ２レジスタ 下位  
 2FAH 6FAH AFAH EFAH ＥＰ２レジスタ  ↓ ＥＰ２レジスタ  ↓  
 2FCH 6FCH AFCH EFCH ＥＰ２レジスタ  ↓ ＥＰ２レジスタ  ↓  
 2FEH 6FEH AFEH EFEH ＥＰ２レジスタ 上位 ＥＰ２レジスタ 上位  
 300H (PIO_0,PORT0) 出力レジスタ１ 出力レジスタ１    ※2  
 302H (PIO_0,PORT1) 出力レジスタ２ 出力レジスタ２    ※3  
 304H (PIO_0,PORT2) 出力レジスタ３ 出力レジスタ３    ※4  
 306H (PIO_0,COMMAND) 未定義 未定義              
 308H (PIO_1,PORT0) 出力レジスタ４ 出力レジスタ４    ※5  
 30AH (PIO_1,PORT1) 出力レジスタ５ 出力レジスタ５    ※6  
 30CH (PIO_1,PORT2) 出力レジスタ６ 出力レジスタ６  ※7  
 30EH (PIO_1,COMMAND) 未定義 未定義              
 310H (PIO_2,PORT0) 出力レジスタ７ 出力レジスタ７  ※8  
 312H (PIO_2,PORT1) 入力レジスタ   *9 未定義  
 314H (PIO_2,PORT2) 出力レジスタ８ 出力レジスタ８   ※10  
 316H (PIO_2,COMMAND) 未定義 未定義              
                             表 8-1．アドレスマップ 

 

※1)メモリ 

 任意形状加減速用メモリの先頭番地を示します。 

 

※2)出力レジスタ１ 

 以下に出力レジスタ１に関しての説明をします。’１’がアクティブです。 

出力レジスタ１のポートはＡ軸及びＢ軸の原点復帰用パルスカウント数の設定を行います。 
 ビット  名  称        内    容  
  Ｄ０ HOMECOUNTＡ０ 原点復帰用パルスカウント数設定Ａ１  
  Ｄ１ HOMECOUNTＡ１ 原点復帰用パルスカウント数設定Ａ２  
  Ｄ２ HOMECOUNTＡ２ 原点復帰用パルスカウント数設定Ａ４  
  Ｄ３ HOMECOUNTＡ３ 原点復帰用パルスカウント数設定Ａ８  
  Ｄ４ HOMECOUNTＢ０ 原点復帰用パルスカウント数設定Ｂ１  
  Ｄ５ HOMECOUNTＢ１ 原点復帰用パルスカウント数設定Ｂ２  
  Ｄ６ HOMECOUNTＢ２ 原点復帰用パルスカウント数設定Ｂ４  
  Ｄ７ HOMECOUNTＢ３ 原点復帰用パルスカウント数設定Ｂ８  
                       表 8-2．出力レジスタ１ビット割り振り 

9-1 原点復帰機能を参照して下さい。 

 HOMECOUNT:原点復帰シーケンス時の原点センサの計数を設定するもので４ビットのデー 

タです。設定は０～１５です。設定値が０の場合は原点センサを無視します。 

          Ａ０～Ａ３まではＡ軸に対応しています。 

Ｂ０～Ｂ３まではＢ軸に対応しています。 

 



 

14 

※3)出力レジスタ２ 

 以下に出力レジスタ２に関しての説明をします。’１’がアクティブです。 

出力レジスタ２のポートはＣ軸及びＤ軸の原点復帰用パルスカウント数の設定を行います。 
 ビット  名  称        内    容  
  Ｄ０ HOMECOUNTＣ０ 原点復帰用パルスカウント数設定Ｃ１  
  Ｄ１ HOMECOUNTＣ１ 原点復帰用パルスカウント数設定Ｃ２  
  Ｄ２ HOMECOUNTＣ２ 原点復帰用パルスカウント数設定Ｃ４  
  Ｄ３ HOMECOUNTＣ３ 原点復帰用パルスカウント数設定Ｃ８  
  Ｄ４ HOMECOUNTＤ０ 原点復帰用パルスカウント数設定Ｄ１  
  Ｄ５ HOMECOUNTＤ１ 原点復帰用パルスカウント数設定Ｄ２  
  Ｄ６ HOMECOUNTＤ２ 原点復帰用パルスカウント数設定Ｄ４  
  Ｄ７ HOMECOUNTＤ３ 原点復帰用パルスカウント数設定Ｄ８  
                       表 8-3．出力レジスタ２ビット割り振り 

 

9-1 原点復帰機能を参照して下さい。 

HOMECOUNT:原点復帰シーケンス時の原点センサの計数を設定するもので４ビットのデータ 

です。設定は０～１５です。設定値が０の場合は原点センサを無視します。 

        Ｃ０～Ｃ３まではＣ軸に対応しています。 

        Ｄ０～Ｄ３まではＤ軸に対応しています。 

  注）これらのカウントデータに関しましては各軸のＨＯＭＥＲＥＴ信号がアクティブになる 

ときにダウンカウンタに設定されているデータがロードされます。 

よってこのカウントデータの設定は一度行うとカウント数の変更がない限り、原点復帰 

シーケンスの動作を行う度に設定する必要はありません。ハードウェアにて自動的に行 

います。 

 

※4)出力レジスタ３ 

   以下に出力レジスタ３に関しての説明をします。 

出力レジスタ３のポートはＡ軸及びＢ軸の原点復帰用のコントロール信号のポートになっ 

ています。 
 ビット  名  称        内    容  
  Ｄ０ SELHOMEＡ Ａ軸 原点信号選択フラグ  
  Ｄ１ HOMELOGＡ Ａ軸 ＨＯＭＥ信号論理設定  
  Ｄ２ HOMECLEARＡ Ａ軸 原点信号出力クリア  
  Ｄ３ HOMERETＡ Ａ軸 原点復帰シーケンス  
  Ｄ４ SELHOMEＢ Ｂ軸 原点信号選択フラグ  
  Ｄ５ HOMELOGＢ Ｂ軸 ＨＯＭＥ信号論理設定  
  Ｄ６ HOMECLEARＢ Ｂ軸 原点信号出力クリア  
  Ｄ７ HOMERETＢ Ｂ軸 原点復帰シーケンス  
                       表 8-4．出力レジスタ３ビット割り振り 

HOMELOG  :SELHOME よって得られた ORG/Z 信号の論理を決定するフラグで０の時Ｂ接入力と 

なります。 

SELHOME  :原点信号を ORG にするか Zにするかを選択するフラグです。’1’にするとＺ、 

’０’にするとＯＲＧを選択します。 

HOMECLEAR:HOMECOUNT によってラッチされた原点信号がＭＰＧ１０３２に供給されます。こ 

のラッチ信号のリセット信号です。ワンショットのハードウェアになっていませ 

んのでセット後必ずリセットして下さい。’１’がアクティブです。 

HOMERET :原点復帰シーケンス起動時にセットするフラグです。このフラグが１になってい 

る時に原点復帰シーケンス用のハードウェアが動作します。 
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※5)出力レジスタ４ 

以下に出力レジスタ４に関しての説明をします。 

     出力レジスタ４のポートはＣ軸及びＤ軸の原点復帰用のコントロール信号のポートに 

なっています。 
 ビット  名  称        内    容  
  Ｄ０ SELHOMEＣ Ｃ軸 原点信号選択フラグ  
  Ｄ１ HOMELOGＣ Ｃ軸 ＨＯＭＥ信号論理設定  
  Ｄ２ HOMECLEARＣ Ｃ軸 原点信号出力クリア  
  Ｄ３ HOMERETＣ Ｃ軸 原点復帰シーケンス  
  Ｄ４ SELHOMEＤ Ｄ軸 原点信号選択フラグ  
  Ｄ５ HOMELOGＤ Ｄ軸 ＨＯＭＥ信号論理設定  
  Ｄ６ HOMECLEARＤ Ｄ軸 原点信号出力クリア  
  Ｄ７ HOMERETＤ Ｄ軸 原点復帰シーケンス  
                       表 8-5．出力レジスタ４ビット割り振り 

HOMELOG :SELHOME よって得られた ORG/Z 信号の論理を決定するフラグで’０’の時Ｂ接入

力となります。 

SELHOME :原点信号を ORG にするか Z にするかを選択するフラグです。’１’にするとＺ、 

’０’にするとＯＲＧを選択します。 

HOMECLEAR:HOMECOUNT によってラッチされた原点信号がＭＰＧ１０３２に供給されます。こ 

のラッチ信号のリセット信号です。ワンショットのハードウェアになっていませ 

んのでセット後必ずリセットして下さい。’１’がアクティブです。 

HOMERET :原点復帰シーケンス起動時にセットするフラグです。このフラグが’１’になっ 

ている時に原点復帰シーケンス用のハードウェアが動作します。 

 

※6)出力レジスタ５ 

 以下の割付の出力ポートがあります。’１’がアクティブです。 
 ビット 名 称      内    容  
  Ｄ０ STP1 Ａ軸ｽﾃｯﾋﾟﾝｸﾞﾓｰﾀ/ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ切り換え設定  
  Ｄ１ SCW1 Ａ軸回転方向切り換え設定  
  Ｄ２ GBM1 Ａ軸出力モード切り換え設定  
  Ｄ３ SDLOG ＳＤ入力論理設定  
  Ｄ４ STP2 Ｂ軸ｽﾃｯﾋﾟﾝｸﾞﾓｰﾀ/ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ切り換え設定  
  Ｄ５ SCW2 Ｂ軸回転方向切り換え設定  
  Ｄ６ GBM2 Ｂ軸出力モード切り換え設定  
  Ｄ７ ALMLOG ＡＬＭ入力論理設定  
                       表 8-6．出力レジスタ５ビット割り振り 

STP1/2 :ステッピングモータかサーボモータかを選択するフラグです。’０’の時ステッピ 

ングモータ仕様となり、INP 信号を無視します。ＭＰＧ１０３２の STP 端子に接続 

されています。 

SCW1/2 :回転方向を設定するフラグです。詳しくはＭＰＧ１０３２取説を参照して下さい。 

        ＭＰＧ１０３２の SCW 端子に接続されています。 

GBM1/2 :クロック出力のモードを設定するフラグです。 

      詳しくはＭＰＧ１０３２の取説を参照して下さい。 

ＭＰＧ１０３２の GBM 端子に接続されています。 

SDLOG  :ＳＤの入力論理を設定するフラグです。 

‘０’の設定時はＡ接信号、’１’の設定時はＢ接信号となります。 

ALMLOG  :ＡＬＭの入力論理を設定するフラグです。 

        ‘０’の設定時はＡ接信号、’１’の設定時はＢ接信号となります。 
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※7)出力レジスタ６ 

    以下の割付の出力ポートがあります。’１’がアクティブです。 
 ビット 名 称      内    容  
  Ｄ０ STP3 Ｃ軸ｽﾃｯﾋﾟﾝｸﾞﾓｰﾀ/ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ切り換え設定  
  Ｄ１ SCW3 Ｃ軸回転方向切り換え設定  
  Ｄ２ GBM3 Ｃ軸出力モード切り換え設定  
  Ｄ３ ES 非常停止信号  
  Ｄ４ STP4 Ｄ軸ｽﾃｯﾋﾟﾝｸﾞﾓｰﾀ/ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ切り換え設定  
  Ｄ５ SCW4 Ｄ軸回転方向切り換え設定  
  Ｄ６ GBM4 Ｄ軸出力モード切り換え設定  
  Ｄ７ PAUS 同期スタート信号  
                       表 8-7．出力レジスタ６ビット割り振り 

STP3/4 :ステッピングモータかサーボモータかを選択するフラグです。’０’の時ステッ 

ピングモータ仕様となり、INP 信号を無視します。ＭＰＧ１０３２の STP 端子に接 

続されています。 

SCW3/4 :回転方向を設定するフラグです。詳しくはＭＰＧ１０３２取説を参照して下さい。 

 ＭＰＧ１０３２の SCW 端子に接続されています。 

GBM3/4 :クロック出力のモードを設定するフラグです。 

      詳しくはＭＰＧ１０３２の取説を参照して下さい。 

        ＭＰＧ１０３２の GBM 端子に接続されています。 

ES   :全軸に接続される非常停止信号です。(ＭＰＧ１０３２の ES 端子) 

PAUS  :全軸に接続される多軸同期スタート用信号です。(ＭＰＧ１０３２の PAUS) 

 

※8)出力レジスタ７ 

    以下の割付の出力ポートがあります。’１’がアクティブです。 
 ビット 名 称      内    容  
  Ｄ０ AXISSEL0 主軸指定設定 １  
  Ｄ１ AXISSEL1 主軸指定設定 ２  
  Ｄ２ STUPLOG インポジション信号論理設定  
  Ｄ３ NC 未使用  
  Ｄ４ POWERDOWNA Ａ軸パワーダウン  
  Ｄ５ POWERDOWNB Ｂ軸パワーダウン  
  Ｄ６ POWERDOWNC Ｃ軸パワーダウン  
  Ｄ７ POWERDOWND Ｄ軸パワーダウン  
                   表 8-8．出力レジスタ７ビット割り振り 

POWERDOWN:サーボモータに対するパワーダウン信号です。’１’がアクティブです。ＣＮ３ 

コネクタのＰＤ１～４に接続されています。 

AXISSEL :直線補間動作時の主軸を設定するレジスタで、設定値０～３がそれぞれＡ～Ｄ軸 

に該当します。 

STUPLOG :ＣＮ３コネクタのＩＮＰの入力論理を設定するフラグです。’０’の設定時はＡ 

接信号、’１’の設定時はＢ接信号となります。 
 AXISSEL０ AXISSEL１  軸 名  
   ０   ０  Ａ 軸  
   １   ０  Ｂ 軸  
   ０   １  Ｃ 軸  
   １   １  Ｄ 軸  
                          表 8-9．直線補間主軸指定 
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※9)入力レジスタ 

    入力用レジスタで読み込むことで、以下の内容が判ります。’１’がアクティブです。 
 ビット 名 称      内    容  
  Ｄ０ RDY1/SSTP1 Ａ軸レディ／減速停止入力  
  Ｄ１ Z/ORG1 Ａ軸ＺもしくはＯＲＧ信号  
  Ｄ２ RDY2/SSTP2 Ｂ軸レディ／減速停止入力  
  Ｄ３ Z/ORG2 Ｂ軸ＺもしくはＯＲＧ信号  
  Ｄ４ RDY3/SSTP3 Ｃ軸レディ／減速停止入力  
  Ｄ５ Z/ORG3 Ｃ軸ＺもしくはＯＲＧ信号  
  Ｄ６ RDY4/SSTP4 Ｄ軸レディ／減速停止入力  
  Ｄ７ Z/ORG4 Ｄ軸ＺもしくはＯＲＧ信号  
                       表 8-10．入力レジスタビット割り振り 

RDY/SSTP  :サーボモータのレディ信号または、減速停止入力です。 

ＣＮ２のＲＤＹ１～４／ＳＳＴＰ１～４に接続されています。 

Z/ORG     :出力レジスタ３，４の SELHOME で選択された入力信号です。 

 

※10）出力レジスタ８ 

         以下の割付の出力ポートがあります。’１’がアクティブです。 
 ビット 名 称      内    容  
  Ｄ０ SSTP1 Ａ軸減速停止信号  
  Ｄ１ SSTP2 Ｂ軸減速停止信号  
  Ｄ２ SSTP3 Ｃ軸減速停止信号  
  Ｄ３ SSTP4 Ｄ軸減速停止信号  
  Ｄ４ ES1 Ａ軸非常停止信号  
  Ｄ５ ES2 Ｂ軸非常停止信号  
  Ｄ６ ES3 Ｃ軸非常停止信号  
  Ｄ７ ES4 Ｄ軸非常停止信号  
                   表 8-11．出力レジスタ８ビット割り振り 

SSTP  :指定軸の減速停止信号です。1～4がそれぞれ A～D軸です。ＭＰＧ１０３２の SSTP 

端子に接続されています。 

ES   :指定軸の非常停止信号です。末尾の 1～4がそれぞれ A～D軸です。ＭＰＧ１０３２ 

の ES 端子に接続されています。 

 

※汎用Ｉ／Ｏポートに関して 

   アドレス３００Ｈから３１６Ｈまでの出力レジスタについては、リセット時は０出力とな 

っています。未定義と表記しているアドレスへの書き込み、読み出しは無視しますが、アク

セスしても問題は発生しません。 
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9. 機能説明 
ここでは各軸のＭＰＧ１０３２単体の機能については、ＭＰＧ１０３２の取説を参照して 

頂くこととし、ＰＧ１０４Ａのその他の機能について説明します。 

9.1.原点復帰機能 
“アドレスマップ”*4,5)の説明にあります出力レジスタ３，４の設定およびＭＰＧ１０

３２の設定によって原点復帰動作が行われます。ここでは、例によって動作を説明します。 

＜設定例＞ 

 HOMECOUNT : ７（設定値） → カウント数は７ 

SELHOME   : １（Ｚ相） 

出力ﾚｼﾞｽﾀ3,4

MPG1031

SD(NEAR)入力

Z/ORG入力

HOME(MPG1031)入力

CW/CCW CLOCK出力

CLR出力

INT出力

HOMECLEAR

HOMERET

ｺﾏﾝﾄﾞ1
原点復帰ｺﾏﾝﾄﾞ設定

SET RESET

1 2 3 4 5 6 7

出力ﾚｼﾞｽﾀ3,4

RESET

SET

50msec

 
                           図 9-1．原点復帰シーケンス 

 

出力レジスタ３，４のＨＯＭＥＲＥＴが’１’の時に、このハードウェアは起動しますか 

らこのビットを０のままでＭＰＧ１０３２のみ原点復帰を起動しても正常動作しませんの 

で充分注意して下さい。 

 

＜動作概要＞ 

原点復帰機能に関しての動作概要を以下に記します。 

出力レジスタ１、２にて設定されているカウント値を HOMERET 信号の SET 時にダウンカウ 

ンタにロードします。その後、ＳＤ信号がアクティブになってからのＺ／ＯＲＧ信号をカウ 

ントして設定されているカウント値まで数を数えます。 

設定されたカウント値になったときに HOME 信号がＭＰＧ１０３２に出力されます。この
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時、ワンショットによってＣＬＲ信号が５０ｍｓｅｃ出力されます。 

この原点復帰機能で注意が必要なのは、ＳＤ信号がノンアクティブからアクティブに変化

しないとカウンタ回路が動作しません。 

従いまして原点復帰起動前にＳＤ信号（ＭＰＧ１０３２の NEAR 端子）をチェックして、

オンならばＳＤ信号がオフになるまで戻してから復帰起動を行うようにプログラムを作成

して下さい。 
 
9.2.直線補間機能 

出力レジスタ７の主軸指定で、直線補間する軸の中で一番パルス数が多い軸を主軸として

設定します。 

主軸が複数軸に存在する場合は、その内の１軸を選んで下さい。 

以降は、ＭＰＧ１０３２の取扱説明書の簡易直線補間の項に詳細が記載されています。 
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10. コネクタ  

10.1.バスコネクタ 
 

項    目 型    名 メーカ 

ライトアングルプラグ MF03-96P-M4LT1-A1 日本航空電子 

 
ピン番号 Ａ列信号ニモニック Ｂ列信号ニモニック Ｃ列信号ニモニック 

１ D00 未接続 D08 
２ D01 未接続 D09 
３ D02 未接続 D10 
４ D03 B5 と接続 D11 
５ D04 B4 と接続 D12 
６ D05 B7 と接続 D13 
７ D06 B6 と接続 D14 
８ D07 B9 と接続 D15 
９ GND B8 と接続 GND 
１０ 未接続 B11 と接続 未接続 
１１ GND B10 と接続 未接続 
１２ DS1* 未接続 SYSRESET* 
１３ DS0* 未接続 未接続 
１４ WRITE* 未接続 AM5 
１５ GND 未接続 未接続 
１６ DTACK* AM0 未接続 
１７ GND AM1 未接続 
１８ AS* 未接続 未接続 
１９ GND AM3 未接続 
２０ IACK* GND 未接続 
２１ IACKIN* 未接続 未接続 
２２ IACKOUT* 未接続 未接続 
２３ AM4 GND A15 
２４ A07 未接続 A14 
２５ A06 IRQ6* A13 
２６ A05 IRQ5* A12 
２７ A04 IRQ4* A11 
２８ A03 IRQ3* A10 
２９ A02 IRQ2* A09 
３０ A01 IRQ1* A08 
３１ 未接続 未接続 未接続 
３２ +5V +5V +5V 

表 10-1．バスコネクタピン割表 
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10.2.外部入力電源(ＣＮ１) 
    プラグ ：５０４６-０４Ａ（モレックス製）ボード側 

  ソケット：５１１９１－０４００（モレックス製）付属品 
 番号 信 号 名      内  容              

  １ ＋ ５Ｖ 外部供給電源＋ ５Ｖ入力  
  ２ ＋２４Ｖ 外部供給電源＋２４Ｖ入力  
  ３ ＧＮＤ 外部供給電源ＧＮＤ  
  ４ ＧＮＤ 外部供給電源ＧＮＤ  
 表 10-2.ＣＮ１ピン割表  

 
１ 

４ 

 
                 注．＋５Ｖと＋２４Ｖは内部では共通グランドです。 

 

10.3.センサ入力(ＣＮ２) 
プラグ ：ＸＧ４Ａ-２０３４（ＯＭＲＯＮ製）ボード側 

  ソケット：ＸＧ４Ｍ－２０３０－Ｔ（ＯＭＲＯＮ製）付属品 

 1 9 

2 

1 ( ▲ ) 

2 0 
 

 番号 信号名  内  容          番号 信号名  内  容            
  １ ORG1 A 軸原点信号  ２ SD1 A 軸ﾆｱ原点信号  
  ３ +E1 A 軸ﾌｫﾜｰﾄﾞｵｰﾊﾞｰﾗﾝ  ４ -E1 A 軸ﾘﾊﾞｰｽｵｰﾊﾞｰﾗﾝ  
  ５ ORG2 B 軸原点信号  ６ SD2 B 軸ﾆｱ原点信号  
  ７ +E2 B 軸ﾌｫﾜｰﾄﾞｵｰﾊﾞｰﾗﾝ  ８ -E2 B 軸ﾘﾊﾞｰｽｵｰﾊﾞｰﾗﾝ  
  ９ ORG3 C 軸原点信号 １０ SD3 C 軸ﾆｱ原点信号  
 １１ +E3 C 軸ﾌｫﾜｰﾄﾞｵｰﾊﾞｰﾗﾝ １２ -E3 C 軸ﾘﾊﾞｰｽｵｰﾊﾞｰﾗﾝ  
 １３ ORG4 D 軸原点信号 １４ SD4 D 軸ﾆｱ原点信号  
 １５ +E4 D 軸ﾌｫﾜｰﾄﾞｵｰﾊﾞｰﾗﾝ １６ -E4 D 軸ﾘﾊﾞｰｽｵｰﾊﾞｰﾗﾝ  
 １７ ＧＮＤ グランド １８ ＧＮＤ グランド  
 １９ ＧＮＤ グランド ２０ ＧＮＤ グランド  

表 10-3.ＣＮ２ピン割表 

 

①ＯＲＧ 
原点復帰用の原点センサ入力です。内部回路によってドライバ入出力(CN3)⑨のＺ信号ど 

ちらかが選択されカウンター回路を介してＭＰＧ１０３２のＨＯＭＥ端子に接続されます。 
②ＳＤ 
 原点復帰用のスローダウンセンサ入力です。出力レジスタ５のＳＤＬＯＧによって論理を 
変更することが可能です。原点復帰動作以外の動作時には、このＳＤ端子は無視されます。 
ＭＰＧ１０３２のＮＥＡＲ端子に接続されています。この端子には論理変換後の信号が入力 
されますので’１’の時アクティブです。 
③＋Ｅ／－Ｅ 
 両端のオーバーランリミットセンサ入力で、Ｂ接入力です。 
＋Ｅ，－ＥがそれぞれＭＰＧ１０３２のＦＯＲ，ＲＥＶ端子に接続されます。 
④ＧＮＤ 
 Ｊ１７にて外部電源のＧＮＤと接続します。 
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10.4.ドライバ入出力(ＣＮ３) 

プラグ ：ＸＧ４Ａ-６０３４（ＯＭＲＯＮ製）ボード側 

  ソケット：ＸＧ４Ｍ－６０３０－Ｔ（ＯＭＲＯＮ製）付属品 

 5 9 

2 

1 ( ▲ ) 

6 0  
 番号 信 号 名 内  容          番号 信 号 名 内  容           
  １ PCW1 A 軸 CW ｸﾛｯｸ出力  ２ DCCW1 A 軸 CCW ｸﾛｯｸ出力  
  ３ PD1 A 軸ﾊﾟﾜｰﾀﾞｳﾝ出力  ４ EC1 A 軸ｻｰﾎﾞｵﾝ/ｵﾌ出力  
  ５ CLR1 A 軸偏差ｶｳﾝﾀﾘｾｯﾄ出力  ６ INP1 A 軸ｾｯﾄｱｯﾌﾟ入力  
  ７ ALM1 A 軸ｱﾗｰﾑ入力  ８ RDY1/SSTP1 A 軸ﾚﾃﾞｨ/減速停止入力  
  ９ EA1+ A 軸 A 相信号入力+ １０ EA1- A 軸 A 相信号入力-  
 １１ EB1+ A 軸 B 相信号入力+ １２ EB1- A 軸 B 相信号入力-  
 １３ Z1+ A 軸 Z 相信号入力+ １４ Z1- A 軸 Z 相信号入力-  
 １５ PCW2 B 軸 CW ｸﾛｯｸ出力 １６ DCCW2 B 軸 CCW ｸﾛｯｸ出力  
 １７ PD2 B 軸ﾊﾟﾜｰﾀﾞｳﾝ出力 １８ EC2 B 軸ｻｰﾎﾞｵﾝ/ｵﾌ出力  
 １９ CLR2 B 軸偏差ｶｳﾝﾀﾘｾｯﾄ出力 ２０ INP2 B 軸ｾｯﾄｱｯﾌﾟ入力  
 ２１ ALM2 B 軸ｱﾗｰﾑ入力 ２２ RDY2/SSTP2 B 軸ﾚﾃﾞｨ/減速停止入力  
 ２３ EA2+ B 軸 A 相信号入力+ ２４ EA2- B 軸 A 相信号入力-  
 ２５ EB2+ B 軸 B 相信号入力+ ２６ EB2- B 軸 B 相信号入力-  
 ２７ Z2+ B 軸 Z 相信号入力+ ２８ Z2- B 軸 Z 相信号入力-  
 ２９ PCW3 C 軸 CW ｸﾛｯｸ出力 ３０ DCCW3 C 軸 CCW ｸﾛｯｸ出力  
 ３１ PD3 C 軸ﾊﾟﾜｰﾀﾞｳﾝ出力 ３２ EC3 C 軸ｻｰﾎﾞｵﾝ/ｵﾌ出力  
 ３３ CLR3 C 軸偏差ｶｳﾝﾀﾘｾｯﾄ出力 ３４ INP3 C 軸ｾｯﾄｱｯﾌﾟ入力  
 ３５ ALM3 C 軸ｱﾗｰﾑ入力 ３６ RDY3/SSTP3 C 軸ﾚﾃﾞｨ/減速停止入力  
 ３７ EA3+ C 軸 A 相信号入力+ ３８ EA3- C 軸 A 相信号入力-  
 ３９ EB3+ C 軸 B 相信号入力+ ４０ EB3- C 軸 B 相信号入力-  
 ４１ Z3+ C 軸 Z 相信号入力+ ４２ Z3- C 軸 Z 相信号入力-  
 ４３ PCW4 D 軸 CW ｸﾛｯｸ出力 ４４ DCCW4 D 軸 CCW ｸﾛｯｸ出力  
 ４５ PD4 D 軸ﾊﾟﾜｰﾀﾞｳﾝ出力 ４６ EC4 D 軸ｻｰﾎﾞｵﾝ/ｵﾌ出力  
 ４７ CLR4 D 軸偏差ｶｳﾝﾀﾘｾｯﾄ出力 ４８ INP4 D 軸ｾｯﾄｱｯﾌﾟ入力  
 ４９ ALM4 D 軸ｱﾗｰﾑ入力 ５０ RDY4/SSTP4 D 軸ﾚﾃﾞｨ/減速停止入力  
 ５１ EA4+ D 軸 A 相信号入力+ ５２ EA4- D 軸 A 相信号入力-  
 ５３ EB4+ D 軸 B 相信号入力+ ５４ EB4- D 軸 B 相信号入力-  
 ５５ Z4+ D 軸 Z 相信号入力+ ５６ Z4- D 軸 Z 相信号入力-  
 ５７ ES 非常停止入力 ５８ ＧＮＤ グランド  
 ５９ ＧＮＤ グランド ６０ ＧＮＤ グランド  

表 10-4.ＣＮ３ピン割表 

①ＰＣＷ／ＤＣＣＷ 

 クロック出力で、ＭＰＧ１０３２のクロック出力モードによって信号の機能が異なります。 
 ｸﾛｯｸ出力ﾓｰﾄﾞ     ２クロック    １クロック  
  ＰＣＷ＊  ＣＷクロック出力   クロック出力  
 ＤＣＣＷ＊ ＣＣＷクロック出力     方向出力  

②ＰＤ 

   モータドライバに対するパワーダウン出力です。ハードウェアに依存していませんので汎 

用の出力ポートとしても使用できます。出力レジスタ７によってオン／オフすることができ 

ます。’１’をセットすることでフォトカプラの出力がオンします。 
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③ＥＣ 

    モータドライバに対するサーボオン／オフ出力です。ハードウェアに依存していませんの 

で汎用の出力ポートとしても使用できます。ＭＰＧ１０３２のＯＰ０によってオン／オフす 

ることができます。’１’をセットすることでフォトカプラの出力がオンします。 

④ＣＬＲ 

    モータドライバに対する偏差カウンタリセット出力です。原点復帰時にハードウェアにて 

この出力を操作していますので、汎用の出力ポートとしては使用できません。また、このハ 

ードウェア自動生成回路の他にＭＰＧ１０３２のＯＰ１端子の信号のセット／リセットに 

よってもこの信号をオン／オフさせることが可能です。偏差カウンタリセット信号出力時に 

フォトカプラの出力がオンします。 

⑤ＩＮＰ 

    モータドライバに対するインポジション入力です。 

   出力レジスタ７のＳＴＵＰＬＯＧによって論理を設定することができます。ＭＰＧ１０３２ 

の駆動対象モータをサーボモータに設定した場合、この信号が入力されれば動作完了シーケ 

ンスに入ります。サーボモータに設定してこの入力を未接続もしくは論理が逆になっていま

すと動作完了せずにハングアップしますので注意して下さい。ＭＰＧ１０３２のＳＴＵＰ端

子に接続されています。 

⑥ＡＬＭ 

   軸指定のアラーム入力です。出力レジスタ５のＡＬＭＬＯＧによって論理を変更すること 

ができます。通常の場合モータドライバのアラーム端子に接続します。ＭＰＧ１０３２の 

ＡＬＭ端子に接続されています。 

⑦ＲＤＹ／ＳＳＴＰ 

    モータドライバに対するレディ入力(Ａ接)／減速停止入力(Ａ接)です。ハードウェアには 

依存していませんので汎用入力ポートとして使用することもできます。また、9-1 基板上の 

スイッチ・ジャンパ設定内容⑦Ｊ１３～１６により減速停止入力（Ａ接）としても使用でき 

ます。 

⑧ＥＡ±／ＥＢ± 

    エンコーダのＡ／Ｂ相入力は、ＲＳ－４２２ラインレシーバ入力です。 

エンコーダの信号形式は、ＭＰＧ１０３２によって９０゜位相信号（１，２，４逓倍回路内 

蔵）かバイクロック（逓倍回路なし）のどちらかに設定できます。 

   ＭＰＧ１０３２のエンコーダカウンタのインクリメント／デクリメントは、Ａ／Ｂ相に依 

存しており方向指令値と異なることもあります。6.基板上のスイッチ・ジャンパ設定内容⑤

Ｊ３,４,７,８によって方向を設定して下さい。ＭＰＧ１０３２のＥＡ，ＥＢ端子に接続さ

れます。 

⑨Ｚ＋／Ｚ－ 

    原点復帰用のＺ相入力は、ＲＳ－４２２ラインレシーバ入力です。 

   内部回路によってセンサ入力(CN2).①のＯＲＧ信号のどちらかが選択されカウンター回路 

を介してＭＰＧ１０３２のＨＯＭＥ端子に接続されます。 

⑩ＧＮＤ 

    Ｊ１７にて外部電源のＧＮＤと接続します。 

 

＜追記＞ＭＰＧ１０３２において、ＳＤＷＮとＣＯＦ端子は接続されていません。 

        ＭＰＧ１０３２の仕様はＭＰＧ１０３２の取扱説明書を参照してください。 
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11. 入出力回路 
11.1.入力回路 

 

 

 

 

 

 

 

 

       図 11-1.エンコーダ入力(RS-422 ラインレシーバ時) 

 

 

 

 

 

 

 

 

         図 11-2.エンコーダ入力(フォトカプラ時) 

 

※フォトカプラ時には EA+,EB+,Z+それぞれに外部電源の+24V を接続してください。 

エンコーダ入力に関しては実装にて対応しています。 

 

 

 

 

 

 

 

 

            図 11-3 その他の入力回路 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

EA+,EB+,Z+ 
 
 
 

EA-,EB-,Z- 

           27Ω 
 
 
 
 
 
 
TLP113 相当 1SS193 相当  120Ω 

+24V 
 
 
 

EA-,EB-,Z- 

         1KΩ  2.7KΩ 
 
 
              2200pF 
 
 
TLP113 相当 1SS193 相当 

+24V 
 
 

INP,ALM,RDY/SSTP 
ES,ORG,SD,+E,-E 

         1KΩ  2.7KΩ 
 
 
              2200pF 
 
 
TLP113 相当 1SS193 相当 
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11.2.出力回路 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 11-4.クロック出力 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 11-5.その他の出力回路 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

5V 

                        1000pF 1KΩ 
 
 
 
 
 
                               ジャンパ 3 と 4 
                     ジャンパ 1 と 2 
          470Ω 
 
 
                         330Ω 
        HC04 相当 1KΩ       2SC3052 相当 
 
                200Ω 
  TLP113 相当 

+5V 
 
 
 
 
 
 
PCW,DCCW 
 
 
 
 
GND 

 
  PC3Q66Q 相当 
 

CLR,PD,EC 

 
 
GND 
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12. タイミング 
12.1.データ転送サイクル 

A00～A15

AS*

DS*

BOARDSEL*

CHIPSEL*

DLYOUT*

DLY2

DLY4*

RD*

DTACK*

WR*
100

5～15
10

5～15

10

10

5～15

5～15

100

100～150

0

 
図 3-1.データ転送サイクルタイミング図 

 

 

[nsec] 
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12.2.割り込みシーケンス 

MPG1031 INT

19～59.5 33～72.5

IRQ*

IACKIN*

DS0*

VECT*

15～35

DTACK*

IACKOUT* IACKOUT出力時
43

5～15

55～115

5～65

注

 
図 3-2.割り込みシーケンスタイミング図 

 
ＶＥＣＴ＊信号がＬｏの期間ベクタをデータバスに出力します。 

ＩＡＣＫＯＵＴ＊信号は、ＩＲＱ＊がディセーブル時または割り込みレベルが違う時に出力 
します。 

 
注）ＩＲＱ＊信号のディセーブルは、ＲＯＲＡオプションを使用しているために、発生元の

クリアを行ったときのＤＴＡＣＫ＊の立ち下がりから上記の設定時間内に行われます。 
（割り込みシーケンス内のサイクルで行われるのではありません。ＲＯＡＫオプションで

はありません。） 

 

[nsec] 
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13. 出荷時のオプション 
   基板上に仕様内容を示す「ＴＹＰＥ Ｎｏ．」があり以下に示します内容です。 
   御発注時に仕様を御指定下さい。 

  ＴＹＰＥ    Ｚ相入力   Ａ／Ｂ相入力 
ＰＧ１０４ＡＬ ラインレシーバ ラインレシーバ 
ＰＧ１０４ＡＰ フォトカプラ フォトカプラ 

                          表 25．出荷時のオプション 

14. 出荷時の設定内容 
①ＳＷ１（割り込みベクタ、ＩＲＱコード） 

        割り込み未使用。 

Ｏ Ｎ

１ ２ ３ ４ ５ ６ ７

 
②ＳＷ２（ベースアドレス設定） 

        ０ｘｆｆ００００～０ｘｆｆ０ｆｆｅ。 

Ｏ Ｎ

１ ２ ３ ４
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③Ｊ１～８ 

        すべての軸は４逓倍、外部エンコーダ正方向。     
・Ｊ１･２･５･６ Ｊ□･ｼﾞｬﾝﾊﾟ 1 Ｊ□･ｼﾞｬﾝﾊﾟ 2  内  容  
   解  放   短 絡 ４逓倍  
    
 ・Ｊ３･４･７･８ Ｊ□･１－２   短  絡   
 Ｊ□･３－４   解  放 外部エンコーダ  
 Ｊ□･５－６   解  放 正方向  
 Ｊ□･７－８   短  絡   

 

 

 

 

 

 

 

④Ｊ９～１２ 

        制限抵抗無し。 
 Ｊ□･ｼﾞｬﾝﾊﾟ 1   短  絡  
 Ｊ□･ｼﾞｬﾝﾊﾟ 2   短  絡  
 

 

⑤Ｊ１３～１６ 

        すべての軸は減速停止(ＳＳＴＰ)として使用。 
 Ｊ１３ 解 放 Ａ軸 レディ(ＲＤＹ)として使用  
 Ｊ１４ 解 放 Ｂ軸 レディ(ＲＤＹ)として使用  
 Ｊ１５ 解 放 Ｃ軸 レディ(ＲＤＹ)として使用  
 Ｊ１６ 解 放 Ｄ軸 レディ(ＲＤＹ)として使用  
 

 

⑥Ｊ１７                                                                  

     ＣＮ１のＧＮＤ － ＣＮ２、ＣＮ３の各ＧＮＤピン接続状態（短絡） 

 
 

1  2   1               7 

 

 

 

 

3    4     2               8 

ＣＮ1 
 

 3             VKK 
 

 4 

 

          J17 

          短絡 
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