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お使いになる前に

この度は、当社の製品をお買い上げ頂き、ありがとうございます。

この取扱説明書は本製品の取扱い方法や構造、保守等について解説しており、安全にお使い頂く為に必

要な情報を記載しています。

本製品をお使いになる前に必ずお読み頂き、十分理解した上で安全にお使い頂きますよう、お願い致し

ます。

製品に同梱の CD には、当社製品の取扱説明書が収録されています。

製品のご使用につきましては、該当する取扱説明書の必要部分をプリントアウトするか、またはパソコ

ンで表示してご利用ください。

お読みになった後も取扱説明書は、本製品を取り扱われる方が、必要な時にすぐ読むことができるよう

に保管してください。

【重要】

• この取扱説明書は、本製品専用に書かれたオリジナルの説明書です。

• この取扱説明書に記載されている以外の運用はできません。記載されている以外の運用をした結

果につきましては、一切の責任を負いかねますのでご了承ください。

• この取扱説明書に記載されている事柄は、製品の改良にともない予告なく変更させて頂く場合が

あります。

• この取扱説明書の内容について、ご不審やお気付きの点などがありましたら、「アイエイアイお客

様センターエイト」もしくは最寄りの当社営業所までお問合せください。

• この取扱説明書の全部または一部を無断で使用・複製する事はできません。

• 本文中における会社名、商品名は、各社の商標または登録商標です。





１．欧州EC指令について
　欧州EC指令は、EU（欧州連合）域内で流通させる製品に対して、その使用者及び消費者の健康
及び安全を保護する事等を目的に、欧州委員会が発令したニューアプローチ指令を尊守し、EU域
内におけるその製品の自由流通を確保する事です。従って、欧州への輸出に関係する企業や欧州
に生産拠点を持つ企業にとっては、必須の条件としてCEマーキングへの対応が必要です。

　PSELコントローラは、EMC指令に関しまして、コントローラとアクチュエータ及び周辺機器の
接続・設置モデル（条件）を決定し、そのモデルにてEMC指令の関連規格に適合させています。

２．適合規格
＜EMC指令＞
　(EMI)
　EN61000-6-4／EN55011　Group 1 Class A
　(EMS)
　EN61000-6-2（工業環境のイミュニティ）
　　EN61000-4-2（静電気放電イミュニティ）
　　EN61000-4-3（放射無線周波数電磁界イミュニティ）
　　EN61000-4-4（電気的ファーストトランジェント／バーストイミュニティ）
　　EN61000-4-5（サージイミュニティ）
　　EN61000-4-6（無線周波数電磁界が誘起する伝導妨害に対するイミュニティ）
　　EN61000-4-8（電力周波数磁界イミュニティ）

CEマークについてCEマーキング

CEマーキングの対応が必要な場合は、別冊の海外規格対応マニュアル(MJ0287)に従ってください。



(2)　電源

コントローラ用、I/O用の電源は、入出力が強化絶縁された（SELV）CEマーキング適合品
のDC24V電源を使用して下さい。

・PSELコントローラは、IEC60664-1に規定されている汚染度2又は汚染度1の環境下で使
用して下さい。
　例）水・油・カーボン・塵埃などが入り込まない構造（IP54）の制御盤に設置

項目

過電圧カテゴリ

汚染度

保護等級

標高

規格

IP20

2000m以下

CEマークについて

(1)　環境

３．周辺機器構成
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安全ガイド

安全ガイドは、製品を正しくお使い頂き、危険や財産の損害を未然に防止するために書かれたもの 
です。製品のお取扱い前に必ずお読みください。

これに基づいて国際規格 ISO/IEC で階層別に各種規格が構築されています。

産業用ロボットの安全規格は以下のとおりです。

　タイプ C 規格 (個別安全規格 ) ISO10218( マニピュレーティング

 　　　　　 産業ロボット -安全性 )

 　　　　　 JIS B 8433
 　　　　　　(産業用マニピュレーティング

 　　　　　　   ロボット -安全性 )

産業用ロボットに関する法令および規格

機械装置の安全方策としては、国際工業規格 ISO/DIS12100「機械類の安全性」において、一般論と

して次の 4 つを規定しています。

安全方策 本質安全設計

 安全防護 ･････････････ 安全柵など

 追加安全方策 ･････････ 非常停止装置など

 使用上の情報 ･････････ 危険表示・警告、取扱説明書

また産業用ロボット の安全に関する国内法は、次のように定められています。

労働安全衛生法　第 59 条

危険または有害な業務に従事する労働者に対する特別教育の実施が義務付けられています。

労働安全衛生規則

第 36 条 ････････ 特別教育を必要とする業務

第 31 号 (教示等 ) ････････産業用ロボット (該当除外あり )の教示作業等について

第 32 号 (検査等 ) ････････産業用ロボット ( 該当除外あり ) の検査、修理、調整作業等

について

第 150 条 ･･･････ 産業用ロボットの使用者の取るべき措置
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作業エリア 作業状態 駆動源のしゃ断 措　置 規　定

可動範囲外 自動運転中 しない
運転開始の合図 104 条

柵、囲いの設置等 150 条の 4

可動範囲内

教示等の

作業時

する

(運転停止含む )
作業中である旨の表示等 150 条の 3

しない

作業規定の作成 150 条の 3
直ちに運転を停止できる措置 150 条の 3
作業中である旨の表示等 150 条の 3
特別教育の実施 36 条 31 号

作業開始前の点検等 151 条

検査等の

作業時

する
運転を停止して行う 150 条の 5
作業中である旨の表示等 150 条の 5

しない

(やむをえず運転中

に行う場合 )

作業規定の作成 150 条の 5
直ちに運転停止できる措置 150 条の 5
作業中である旨の表示等 150 条の 5
特別教育の実施

(清掃・給油作業を除く )
36 条 32 号

労働安全衛生規則の産業用ロボットに対する要求事項



3

労働省告知第 51 号および労働省労働基準局長通達 ( 基発第 340 号 ) により、以下の内容に該当する

ものは、産業用ロボットから除外されます。

(1) 単軸ロボットでモータワット数が 80W 以下の製品

(2) 多軸組合せロボットで X・Y・Z 軸が 300mm 以内、かつ回転部が存在する場合はその先端

を含めた最大可動範囲が 300mm 立方以内の場合 
(3) 多関節ロボットで可動半径および Z 軸が 300mm 以内の製品

当社カタログ掲載製品のうち産業用ロボットの該当機種は以下のとおりです。

1. 単軸ロボシリンダ

 RCS2/RCS2CR-SS8 □でストローク 300mm を超えるもの

2. 単軸ロボット

 次の機種でストローク 300mm を超え、かつモータ容量 80W を超えるもの

 ISA/ISPA, ISDA/ISPDA, ISWA/ISPWA, IF, FS, NS
3. リニアサーボアクチュエータ

 ストローク 300mm を超える全機種

4. 直交ロボット

 1 ～ 3 項の機種のいづれかを 1 軸でも使用するもの

5. IX スカラロボット

アーム長 300mm を超える全機種

（IX-NNN1205/1505/1805/2515、NNW2515、NNC1205/1505/1805/2515 を除く全機種）

当社の産業用ロボット該当機種
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No. 作業内容 注意事項

1 機種選定 ● 本製品は、高度な安全性を必要とする用途には企画、設計されていません

ので、人命を保証できません。従って、次のような用途には使用しないで

ください。

①人命および身体の維持、管理などに関わる医療機器

② 人の移動や搬送を目的とする機構、機械装置

　(車両・鉄道施設・航空施設など )

③機械装置の重要保安部品 (安全装置など )

● 次のような環境では使用しないでください。

①可燃性ガス、発火物、引火物、爆発物などが存在する場所

②放射能に被爆する恐れがある場所

③周囲温度や相対湿度が仕様の範囲を超える場所

④直射日光や大きな熱源からの輻射熱が加わる場所

⑤温度変化が急激で結露するような場所

⑥腐食性ガス (硫酸、塩酸など )がある場所

⑦塵埃、塩分、鉄粉が多い場所

⑧本体に直接振動や衝撃が伝わる場所

● 製品は仕様範囲外で使用しないでください。著しい寿命低下を招き、製品

故障や設備停止の原因となります。

2 運搬 ●運搬時はぶつけたり落下したりせぬよう充分な配慮をしてください。

●運搬は適切な運搬手段を用いて行ってください。

●梱包の上には乗らないでください。

●梱包が変形するような重い物は載せないでください。

● 能力が 1t 以上のクレーンを使用する場合は、クレーン操作、玉掛けの有資

格者が作業を行ってください。

● クレーンなどを使用する場合は、クレーンなどの定格荷重を超える荷物は

絶対に吊らないでください。

● 荷物にふさわしい吊具を使用してください。吊具の切断荷重などに安全を

見込んでください。また、吊具に損傷がないか確認してください。

●吊った荷物に人は乗らないでください。

●荷物を吊ったまま放置しないでください。

●吊った荷物の下に入らないでください。

3 保管・保存 ● 保管・保存環境は設置環境に準じますが、特に結露の発生がないように配

慮してください。

4 据付け・

立ち上げ

(1) ロボット本体・コントローラ等の設置

● 製品 ( ワークを含む ) は、必ず確実な保持、固定を行ってください。製品

の転倒、落下、異常動作等によって破損およびけがをする恐れがあります。

● 製品の上に乗ったり、物を置いたりしないでください。転倒事故、物の落

下によるけがや製品破損、製品の機能喪失・性能低下・寿命低下などの原

因となります。

●次のような場所で使用する場合は、遮蔽対策を十分行ってください。

①電気的なノイズが発生する場所

②強い電界や磁界が生じる場所

③電源線や動力線が近傍を通る場所

④水、油、薬品の飛沫がかかる場所

ロボットのご使用にあたり、各作業内容における共通注意事項を示します。

当社製品の安全に関する注意事項
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No. 作業内容 注意事項

4 据付け・

立ち上げ

(2) ケーブル配線

● アクチュエータ～コントローラ間のケーブルやティーチングツールなどの

ケーブルは当社の純正部品を使用してください。

● ケーブルに傷をつけたり、無理に曲げたり、引っ張ったり、巻きつけたり、

挟み込んだり、重いものを載せたりしないでください。漏電や導通不良に

よる火災、感電、異常動作の原因になります。

●製品の配線は、電源をオフして誤配線がないように行ってください。

● 直流電源 (+24V) を配線する時は、+/- の極性に注意してください。

　接続を誤ると火災、製品故障、異常動作の恐れがあります。

● ケーブルコネクタの接続は、抜け・ゆるみのないように確実に行ってくだ

さい。火災、感電、製品の異常動作の原因になります。

● 製品のケーブルの長さを延長または短縮するために、ケーブルの切断再接

続は行わないでください。火災、製品の異常動作の原因になります。

(3) 接地

● コントローラは必ず D 種 ( 旧第 3 種 ) 接地工事をしてください。接地は、

感電防止、静電気帯電の防止、耐ノイズ性能の向上および不要な電磁放射

の抑制には必ず行わなければなりません。

(4) 安全対策

● 製品の動作中または動作できる状態の時は、ロボットの可動範囲に立ち入

ることができないような安全対策 ( 安全防護柵など ) を施してください。 
動作中のロボットに接触すると死亡または重傷を負うことがあります。

● 運転中の非常事態に対し、直ちに停止することができるように非常停止回

路を必ず設けてください。

● 電源投入だけで起動しないよう安全対策を施してください。製品が急に起

動し、けがや製品破損の原因になる恐れがあります。

● 非常停止解除や停電後の復旧だけで起動しないよう、安全対策を施してく

ださい。人身事故、装置の破損などの原因となります。

● 据付・調整などの作業を行う場合は、｢ 作業中、電源投入禁止 ｣ などの表

示をしてください。不意の電源投入により感電やけがの恐れがあります。

● 停電時や非常停止時にワークなどが落下しないような対策を施してくださ

い。

● 必要に応じて保護手袋、保護めがね、安全靴を着用して安全を確保してく

ださい。

● 製品の開口部に指や物を入れないでください。けが、感電、製品破損、火

災などの原因になります。

● 垂直に設置しているアクチュエータのブレーキを解除する時は、自重で落

下して手を挟んだり、ワークなどを損傷しないようにしてください。

5 教示 ● 教示作業はできる限り安全防護柵外から行ってください。やむをえず安全

防護柵内で作業する時は、｢ 作業規定 ｣ を作成して作業者への徹底を図っ

てください。

● 安全防護柵内で作業する時は、作業者は手元非常停止スイッチを携帯し、

異常発生時にはいつでも動作停止できるようにしてください。

● 安全防護柵内で作業する時は、作業者以外に監視人をおいて、異常発生時

にはいつでも動作停止できるようにしてください。また第三者が不用意に

スイッチ類を操作することのないよう監視してください。

●見やすい位置に ｢作業中 ｣である旨の表示をしてください。

● 垂直に設置しているアクチュエータのブレーキを解除する時は、自重で落

下して手を挟んだり、ワークなどを損傷しないようにしてください。

※安全防護柵・・・安全防護柵がない場合は、可動範囲を示します。
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No. 作業内容 注意事項

6 確認運転 ● 教示およびプログラミング後は、1 ステップずつ確認運転をしてから自動

運転に移ってください。

● 安全防護柵内で確認運転をする時は、教示作業と同様にあらかじめ決めら

れた作業手順で作業を行ってください。

● プログラム動作確認は、必ずセーフティ速度で行ってください。プログラ

ムミスなどによる予期せぬ動作で事故をまねく恐れがあります。

● 通電中に端子台や各種設定スイッチに触れないでください。感電や異常動

作の恐れがあります。

7 自動運転 ● 自動運転を開始する前には、安全防護柵内に人がいないことを確認してく

ださい。

● 自動運転を開始する前には、関連周辺機器がすべて自動運転に入ることの

できる状態にあり、異常表示がないことを確認してください。

●自動運転の開始操作は、必ず安全防護柵外から行うようにしてください。

● 製品に異常な発熱、発煙、異臭、異音が生じた場合は、直ちに停止して電

源スイッチをオフしてください。火災や製品破損の恐れがあります。

● 停電した時は電源スイッチをオフしてください。停電復旧時に製品が突然

動作し、けがや製品破損の原因になることがあります。

8 保守・点検 ● 作業はできる限り安全防護柵外から行ってください。やむをえず安全防護

柵内で作業する時は、｢ 作業規定 ｣ を作成して作業者への徹底を図ってく

ださい。

● 安全防護柵内で作業を行う場合は、原則として電源スイッチをオフしてく

ださい。

● 安全防護柵内で作業する時は、作業者は手元非常停止スイッチを携帯し、

異常発生時にはいつでも動作停止できるようにしてください。

● 安全防護柵内で作業する時は、作業者以外に監視人をおいて、異常発生時

にはいつでも動作停止できるようにしてください。また第三者が不用意に

スイッチ類を操作することのないよう監視してください。

●見やすい位置に ｢作業中 ｣である旨の表示をしてください。

● ガイド用およびボールネジ用グリースは、各機種の取扱説明書により適切

なグリースを使用してください。

● 絶縁耐圧試験は行わないでください。製品の破損の原因になることがあり

ます。

● 垂直に設置しているアクチュエータのブレーキを解除する時は、自重で落

下して手を挟んだり、ワークなどを損傷しないようにしてください。

※安全防護柵・・・安全防護柵がない場合は、可動範囲を示します。

9 改造 ● お客様の独自の判断に基づく改造、分解組立て、指定外の保守部品の使用

は行わないでください。

●この場合は、保証の範囲外とさせていただきます。

10 廃棄 ● 製品が使用不能、または不要になって廃棄する場合は、産業廃棄物として

適切な廃棄処理をしてください。

● 製品の廃棄時は、火中に投じないでください。製品が破裂したり、有毒ガ

スが発生する恐れがあります。
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各機種の取扱説明書には、安全事項を以下のように ｢ 危険 ｣｢ 警告 ｣｢ 注意 ｣｢ お願い ｣ にランク分け

して表示しています。

レベル 危害・損害の程度 シンボル

危険
取扱いを誤ると、死亡または重傷に至る危険が差し迫って生じる 
と想定される場合

 危険

警告 取扱いを誤ると、死亡または重傷に至る可能性が想定される場合  警告

注意 取扱いを誤ると、傷害または物的損害の可能性が想定される場合  注意

お願い
傷害の可能性はないが、本製品を適切に使用するために守ってい 
ただきたい内容

  お願い

注意表示について
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第1章　概要
1.　はじめに

この度は、PSELコントローラをお買い上げいただき、誠にありがとうございます。

　本書を精読していただき、お取り扱いに充分ご注意いただくとともに正しい操作をしていただきますよう、
お願い申し上げます。
　尚、本書は大切に保管し、必要に応じて該当する項目をご再読願います。
　　
　実際に装置を立ち上げる際や故障が生じた時は、本書以外のティーチングボックス、パソコン対応ソフト
等の説明書も併せてご参照ください。

通常操作以外のことやクリティカルなタイミングによる複雑な信号変化など予期せぬ事象まで全て網羅
して記載することはできません。
従いまして、本説明書に記載されていないことは原則的には「できない」ものと解釈してください。

＊本書の内容につきましては万全を期していますが、万一誤りやお気付きの点がございましたら、弊社まで
　ご連絡ください。
　本書は必要に応じてすぐ再読できる場所に保管してください。

2.　型式

型式の詳細については、下表を参照してください。

コントローラ 
種類 

I/Oフラット 
ケーブル長さ 軸数 電源電圧 ブレーキ モータW数 標準I／Oエンコーダ 

種類 

1～2軸内容 

シリーズ 
名 

    型式例 

    型式表 

PSEL - C - 2 - 20PI - 20PIB - NP - 2 - 0

PSEL I 
（インクリメンタル） 

C 
（標準仕様） 

無記入 
（ブレーキ無） 

  
B 

（ブレーキ付） 

2：2m 
（標準） 
  

3：3m 
  

5：5m 
  

0：無し 

0：DC24V
28SP

 

（RCP2-
   RA3C用）

 

35P

 

（35角） 

20P
（22角）
28P

（28角） 

42P

 

（42角） 
56P

 

（56角） 

NP 
標準PIO 

入力24/出力8 
NPN仕様 

 
PN 

標準PIO 
入力24/出力8 
PNP仕様 

1 
（1軸） 
  
2 

（2軸） 
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PSEL - C - 2 - 20PI - 20PIB - NP - 2 - 0
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3.　PSELコントローラの機能

　PSELコントローラの機能は以下の様になっています。
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　

PSEL プログラムモード
　　　　　　　

ポジショナモード 標準モード

品種切替えモード
　　　　　　　　　　　　

2軸独立モード

　 ティーチモード

DS-S-C1互換モード

　PSELコントローラは、SEL言語からなるプログラムを入力して動作させる「プログラムモード」と、上位
PLCからポジションNo.を指示して移動させる「ポジショナモード」があります。
　また、ポジショナモードは、多様な用途に対応できるように 5タイプのモードを用意しています。
　出荷時は、プログラムモードが選択されています。（その他パラメータNo.25=0）

　注意：２つのモードを同時に使用することはできません。

第 1部　設置編
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本コントローラは、１軸・２軸仕様があり、従来のSELコントローラと同様に各種アクチュエータと接
続してご使用になれます。尚、アクチュエータと接続する際は、必ず専用ケーブルをご使用ください。

● I/O電源は主電源（制御電源＋モータ電源）より先か同時に投入してください。
● 制御電源とモータ電源は同一電源から分配し、同時に投入してください。
● 点検・コネクタの抜き差し等を行う場合には、電源OFFから 10分以上放置してから行ってください。
   電源OFFからしばらくは、内部回路が高圧で充電されています。
● アクチェエータのデューティに関して
寿命と精度の関係から当社アクチュエータはデューティ 50％以内を目安としてください。
デューティの計算方法は下記計算式によります。

デューティ（％）＝ 　　 運転時間　　　× 100
運転時間＋停止時間

● 制御電源OFFからONまでの間隔は、必ず５秒以上確保する様にしてください。
● コントローラの電源がＯＮ状態で、コネクタの抜き差しは行わないでください。誤動作の危険があります。

各種アクチュエータの取扱説明書、オプションのパソコン対応ソフト、ティーチングボックスをお買上
げのお客様は合わせて各々の取扱説明書をご参照ください。

＊本書の内容につきましては万全を期しておりますが、万一、誤りやお気付きの点がございましたら、
　弊社までご連絡ください。

* 本書の内容につきましては万全を期しておりますが、万一、誤りやお気付きの点がございました

ら、当社までご連絡ください。
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4.　システムセットアップ

B
A

T
1

B
A

T
2

E
M

G
E

N
B

C
P

R
B

＋
 

M
P
＋

 

パネルユニット 
変換ケーブル 

ダミープラグ 

DC24V 
電源 

0V 
24V

ティーチング 
ボックス 

イネーブル 
スイッチ 

非常停止 
スイッチ 

上位システム 

第 1部　設置編
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5.　保証期間と保証範囲

お買い上げいただいた PSEL コントローラは、弊社の厳正な出荷試験を経てお届けしております。
本機は、次の通り保証致します。

1.　保証期間
　保証期間は以下のいずれか先に達した期間と致します。

・　弊社出荷後 18カ月。
・　ご指定場所に納入後 12カ月。

2.　保証範囲
上記期間中に、適正な使用状態のもとに発生した故障で、かつ明らかに製造者側の責任により故障を生
じた場合は、無料で修理を行ないます。但し、次に該当する事項に関しては、保証範囲から除外されます。
 

・ 塗装の自然退色等、経時変化による場合。
・ 消耗部品の使用損耗による場合。
・ 機械上、影響のない発生音等、感覚的現象の場合。
・ 使用者側の不適当な取扱い、並びに不適正な使用による場合。
・ 保守点検上の不備、または誤りによる場合。
・ 弊社純正部品以外の使用による場合。
・ 弊社または弊社代理店によって認められていない改造等を行った場合。
・ 天災、事故、火災等による場合。

　　  尚、保証は納入品単体の保証とし、納入品の故障により誘発される損害はご容赦願います。また修
  理は工場持ち込みによるものと致します。

3.　サービスの範囲
納入品の価格には、プログラム作成及び技術者派遣等により発生する費用を含んでおりません。従いま
して、次の場合は、期間内であっても別途費用を申し受けさせていただきます。

・ 取付け調整指導及び試験運転立ち会い。
・ 保守点検。
・ 操作、配線方法等の技術指導及び技術教育。
・ プログラム作成等、プログラムに関する技術指導及び技術教育。
・ その他、弊社が別途有料と定めるサービス及び作業。

お買い上げいただいた PSEL コントローラは、当社の厳正な出荷試験を経てお届けしております。

本機は、次の通り保証致します。

当社出荷後 18 カ月。

ご指定場所に納入後 12 カ月。

当社純正部品以外の使用による場合。

当社または当社代理店によって認められていない改造等を行った場合。

その他、当社が別途有料と定めるサービス及び作業。

第 1部　設置編
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第 2章　仕様
1.　コントローラ仕様
製品基本仕様
最大接続軸出力合計 30W× 2軸
制御電源入力 DC24V ± 10%
モータ電源入力 DC24V ± 10%
瞬停耐性 最大 0.5msec
耐電圧 AC500V  1分間（電源端子一括と FG間）
絶縁抵抗 DC500V 10MΩ以上
駆動源遮断方式 内部リレー遮断
非常停止入力 B接点入力（内部給電型）
非常停止動作 減速停止＋タイマによる回生ブレーキ
イネーブル入力 B接点入力（内部給電型）
位置検出方式 AB2相出力型インクリメンタルエンコーダ

バッテリ
システムメモリバックアップ用（オプション設定）
リチウム電池：当社製AB-5　3.6V／ 2000mAh

ブログラム言語 スーパーSEL言語
プログラムステップ数 2000ステップ（トータル）
ポジション数 1500ポジション（トータル）
プログラム数 64プログラム
マルチタスク数 8プログラム　
記憶装置 フラッシュROM
データ入力方式 ティーチング BOX 又は パソコン対応ソフト
PIO用電源入力 DC24V ± 10%
安全カテゴリー カテゴリー B （リレー内蔵）
PIO入力 24点　NPN/PNP選択可能（工場出荷時設定）
PIO出力 8点　NPN/PNP選択可能（工場出荷時設定）
空冷方式 自然対流方式
重量 440g
外形寸法 43（W）× 159（H）× 110（D）取付ピッチ　151mm

I/Oフラットケーブル
付属品 モータ電源コネクタ

制御電源・システム I/Oコネクタ

第 1部　設置編
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2.　各部の名称及び機能
2.1　 各部の名称

2.1.1　正面視

※ 1軸仕様の場合は、②、⑤、⑥は未実装および前面パネルはマスクされます。

9 PIOコネクタ 

1 1軸目 
　　モータコネクタ 

2 2軸目 
　　モータコネクタ 

4 1軸目エンコーダ 
　　コネクタ 

6 2軸目エンコーダ 
　　コネクタ 

8 パネルユニット 
　　コネクタ 

7 LED表示 

5 2軸目ブレーキ 
　　リリーススイッチ 

3 1軸目ブレーキ 
　　リリーススイッチ 

< MANU/AUTO 
　　スイッチ 

A USBコネクタ 

B ティーチング 
　　コネクタ 

USB

RLS NOM

MANU/AUTO

第 1部　設置編
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2.1.2　下面視

2.1.3　上面視

B
A

T
1

B
A

T
2

E
M

G
E

N
B

S
B

A
T

C
P

R
B

＋
 

M
P
＋

 

C システムメモリ 
　　バッテリコネクタ 

E モータ電源 
　　コネクタ 

D 制御電源 
　　システムI/O 
　　コネクタ 

第 1部　設置編
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③ 1軸目ブレーキ …… 1軸目アクチュエータの電磁ブレーキ強制解除スイッチです。
　 リリーススイッチ
　（BK1）

① 1軸目モータコネクタ …  1軸目モータケーブル接続用コネクタです。
　（M1）

モータコネクタ部仕様

② 2軸目モータコネクタ … 2軸目モータ駆動源ケーブル接続用コネクタです。
　（M2） 仕様は 1軸目と同様です。

名称  内　容
RLS ブレーキに電源を供給し、強制的にブレーキをリリースします。
NOM 内部シーケンスにてブレーキのON/OFF制御を行います。通常はこの

設定にします。

左側で 右側で
   RLS NOM

項　目  仕　様 備　考
使用コネクタ AMP ダイナミックD2100 0-1376136-1（AMP）

6ピン
ケーブル側コネクタ 1-1318119-3（AMP）

コンタクト：1318107-1（AMP）
コネクタ名称 M1
最大接続距離 20m
被接続ユニット アクチュエータ（モータ）
接続ケーブル モータケーブル AWG22X6C

コントローラ側
CN2のピン配列

アクチュエータ側
CN1のピン配列

1 2 3

A

B

C
N

2

C
N

1
CB-RCP2-MA＊＊＊ 

4
1

6
3

赤 

黒 

青 

緑（黄3） 

黒 

白 

1 

2 

3 

4 

5 

6

A 

VMM 

A 

B 

VMM 

B

信号略称 ピン番号 

A1 

A2 

A3 

B1 

B2 

B3

ピン番号 ケーブル色 

青 

黒 

白 

赤 

黒 

緑（黄3） 

ケーブル色 

A 

VMM 

B 

A 

VMM 

B

信号略称 

CN1CN2

　　ハウジング：1-1318119-3（AMP） 
リセコンタクト：1318107-1

　　　　ハウジング：SLP-06V（日圧） 
ソケットコンタクト：BSF-21T-P1.4

モータケーブル

第 1部　設置編
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④ 1軸目エンコーダ・… 1軸目エンコーダケーブル接続用コネクタです。
　センサコネクタ 1軸目アクチュエータのエンコーダケーブル接続用のコネクタです。
　（PG1）

エンコーダコネクタ部仕様
項　目  仕　様 備　考

使用コネクタ 2mm ピッチダブルロウコネクタ S16B-PHDSS（日圧）
16ピン
ケーブル側コネクタ PHDR-16VS（日圧）

コンタクト：SPHD-001T-P0.5（日圧）
コネクタ名称 PG1
最大接続距離 20m
被接続ユニット アクチュエータ（エンコーダ）
接続ケーブル エンコーダケーブル AWG24X6P　シールド付き

コントローラ側
CN2のピン配列

アクチュエータ側
CN1のピン配列

1 2

15 16

1

9

10

18

C
N

1

C
N

2

標準ケーブル　　　CB-RCP2-PA＊＊＊ 

ロボットケーブル　CB-RCP2-PA＊＊＊-RB

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

12 

13 

14 

15 

16 

17 

18

ENA 

ENA 

ENB 

ENB 

－ 

－ 

－ 

－ 

GND 

5V 

VPS 

－ 

－ 

－ 

－ 

BK＋ 

BK－ 

F.G

 

青 

白（対青） 

黄 

白（対黄） 

－ 

－ 

－ 

－ 

白（対赤） 

赤 

緑 

－ 

－ 

－ 

－ 

紫 

白（対紫） 

ドレイン 

ロボットケーブル 

茶 

緑 

紫 

桃 

－ 

－ 

－ 

－ 

青 

ダイダイ 

黄 

－ 

－ 

－ 

－ 

赤 

灰 

ドレイン 

標準ケーブル 

16 

15 

14 

13 

12 

11 

10 

9 

8 

7 

6 

5 

4 

3 

2 

1

－ 

－ 

紫 

白（対紫） 

青 

白（対青） 

黄 

白（対黄） 

－ 

緑 

赤 

白（対赤） 

－ 

－ 

－ 

ドレイン 

ロボットケーブル 

－ 

－ 

赤 

灰 

茶 

緑 

紫 

桃 

－ 

黄 

ダイダイ 

青 

－ 

－ 

－ 

ドレイン 

標準ケーブル 

（予約） 

（予約） 

BK＋ 

BK－ 

ENA 

ENA 

ENB 

ENB 

（予約） 

VPS 

5V 

GND 

－ 

－ 

－ 

F.G

ハウジング：PHDR-16VS（日圧） 
コンタクト：SPHD-001T-P0.5

ハウジング：XMP-18V（日圧） 
コンタクト：BXA-001T-P0.6 
　リテーナ：XMS-09V

ピン番号 信号略称 

CN1

CN2

ケーブル色 

ピン番号 
ケーブル色 

信号略称 

エンコーダケーブル

第 1部　設置編
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⑤ 2軸目ブレーキ …… 2軸目アクチュエータの電磁ブレーキ強制解除スイッチです。
　リリーススイッチ 仕様は 1軸目③と同様です。
　（BK2）

⑥ 2軸目エンコーダ・… 2軸目エンコーダケーブル接続用コネクタです。
　センサコネクタ 仕様は 1軸目④と同様です。
　（PG2）

⑦ LED表示 …………… コントローラの状態を表します。

名称 色 点灯時の状態
PWR 緑 電源投入正常起動
RDY 緑 レディ状態
ALM 橙 アラーム状態（メッセージレベル以上のエラー発生）
EMG 赤 非常停止状態
SV1 緑 1軸目サーボオン
SV2 緑 2軸目サーボオン

⑧パネルユニット …… オプションのパネルユニット接続用コネクタです。
　接続コネクタ

⑨ PIOコネクタ ……… 34ピンのフラットコネクタで構成されており、24入力／8出力のDIOを構成
しています。

標準 IOインタフェース仕様概略
項　目  内　容

コネクタ名称 I/O
使用コネクタ フラットコネクタ 34ピン
給電 コネクタピンNo.1, No.34より給電します。
入力 24点（汎用・専用を含む）
出力 8点（汎用・専用を含む）
接続先 外部 PLC、センサ等

PWR
RDY
ALM
EMG
SV1
SV2

第 1部　設置編
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I/Oインターフェイスリスト（プログラムモード）
　

1A － 外部電源 24Ｖ
1B 016 プログラム指定（PRG No.1）
2A 017 プログラム指定（PRG No.2）
2B 018 プログラム指定（PRG No.4）
3A 019 プログラム指定（PRG No.8）
3B 020 プログラム指定（PRG No.10）
4A 021 プログラム指定（PRG No.20）
4B 022 プログラム指定（PRG No.40）
5A 023 ソフトウェアリセット（再起動）
5B 000 プログラムスタート
6A 001 汎用入力
6B 002 汎用入力
7A 入力 003 汎用入力
7B 004 汎用入力
8A 005 汎用入力
8B 006 汎用入力
9A 007 汎用入力
9B 008 汎用入力
10A 009 汎用入力
10B 010 汎用入力
11A 011 汎用入力
11B 012 汎用入力
12A 013 汎用入力
12B 014 汎用入力
13A 015 汎用入力
13B 300 アラーム出力
14A 301 レディー出力
14B 302 汎用出力
15A 出力 303 汎用出力
15B 304 汎用出力
16A 305 汎用出力
16B 306 汎用出力
17A 307 汎用出力
17B N 外部電源０Ｖ

機　能ピンNo. 区分 ポートNo. ケーブル色
１－茶
１－赤
１－橙
１－黄
１－緑
１－青
１－紫
１－灰
１－白
１－黒
２－茶
２－赤
２－橙
２－黄
２－緑
２－青
２－紫
２－灰
２－白
２－黒
３－茶
３－赤
３－橙
３－黄
３－緑
３－青
３－紫
３－灰
３－白
３－黒
４－茶
４－赤
４－橙
４－黄

機能は、プログラムモード出荷時のものです。
パラメータ変更により、機能を変更することができます。

第 1部　設置編
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⑩MANU/AUTOスイッチ …… コントローラ動作モードを指示する為のスイッチです。

注）MANU側でUSBコネクタ使用する場合、TPコネクタにダミープラグまた
はティーチングボックスを接続しないとサーボONできません。USBコネクタ
使用する場合は、ダミープラグまたはパソコン対応ソフト用ケーブルをTPプラ
グに接続した状態で使用してください。（ディセーブル状態を解除する為）
また、ダミープラグを使用する場合は、必ず手許に非常停止スイッチがある状
態で操作してください。

⑪USBコネクタ ……… USB接続用コネクタです。パソコン対応ソフトとコントローラをUSBケーブル
を介して接続する場合に使用します。
使用コネクタ：USB　Bコネクタ：XM7B-0442
相手側：USBケーブル
USBケーブルは最長 5m

MANU AUTO
ティーチングボックス･パソコン対応 可能 不可
ソフトでの操作（TPコネクタ使用時）
パソコン対応ソフトでの操作 可能 不可
（USBコネクタ使用時） 注）
オートスタートプログラム起動 不可 可能

左側で 右側で
MANU AUTO

注意
・ USBポートを使用する場合は、接続するコントローラ全てを、1台づつ接続しながら、「X-SEL
パソコン対応ソフト IA-101-X-USB」CD-ROM内のUSBドライバを、インストールする必要が
あります。ドライバのインストール方法は、X-SELパソコン対応ソフト取扱説明書を参照して
ください。

・ USBポートを使用する場合は、⑫ティーチングコネクタに、ダミープラグを差し込む必要があり
ます。
ダミープラグ型番：DP-3

第 1部　設置編

21



22

第 1部　設置編

第
1
部　

第
2
章

仕
様

14

第１部　設置編

⑫ティーチングコネクタ …  ティーチングインタフェースは、弊社製のティーチングボックスやパソコン
　（TP） （パソコン対応ソフト）を接続し、装置の操作／設定等を行なうためのものです。

インタフェースは26ピンハーフピッチ I/OコネクタによるRS232Cシステムです。
信号レベルは RS232C であり、プログラムにより任意のボーレート（最大
115.2KBPS）が可能です。モードスイッチがMANUとなっていた場合にのみ通
信が可能です。

ティーチングシリアルインタフェース部インタフェース仕様一覧表
項　目 

  コネクタ 

 

   

  コネクタ名称 

  ボーレート 

  最大接続距離 

  使用インタフェース規格 

  被接続ユニット 

  接続ケーブル 

  電源供給 

 

 
  プロトコル 

 

  非常停止制御 

 

 
  イネーブル制御 

概　要 

  26ピンハーフピッチ 

  I/Oコネクタ 

  相手側コネクタ 

  T.P. 

  最大115.2KBPS 

  10Ｍ 

  RS232C 

  専用ティーチングBOX 

 

  DC5VまたはDC24V 

 

 
  X-SELティーチング 

  プロトコル 

  シリーズ型非常停止用 
  リレー駆動（24V駆動） 

 
  イネーブルスイッチ 
  ライン（24V駆動） 

詳　細　説　明 

  TX20A-26R-D2LT1-A1LHE（JAE製） 

 

  TX20A-26PH1-D2P1-D1E（JAE製） 

  ティーチングコネクタ 

  通信速度は最大115.2KBPSで、半二重通信です。 

  38.4KBPS時 

 

  X-SEL用IAI標準IA-T-X（D） 

  専用ケーブル 

 

インタフェースコネクタ内に非常停止リレー駆
動用ラインが用意しています。他の非常停止接
点とシリーズに結合されています。 

X-SEL用ティーチングボックスインタフェース
プロトコルで動作します。 

各ラインには短絡保護用としてマルチヒュー
ズ（MF-R090）を搭載しています。 
（1.1Aから2.2Aでトリップ） 

オペレータ操作のインターロックを行なうイネ
ーブルスイッチ接続線が用意されています。 

第 1部　設置編
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ティーチングボックスおよび専用通信ケーブル接続用コネクタ。

項目 仕　様 備　考
ピンNo. I/O 信号名
1 SG シグナルグランド
2 OUT EMGS 非常停止ステータス
3 OUT VCC 電源出力（標準：IA-T-X/XD電源（5V））
4 IN DTR 端末レディー（DSRと短絡）
5 NC 未接続
6 NC 未接続
7 NC 未接続
8 OUT RSVVCC 電源出力（ANSI対応：IA-T-XA電源（24V））
9 IN EMGIN 非常停止接点出力・－側
10 OUT RSVVCC 電源出力（ANSI対応：IA-T-XA電源（24V））
11 NC 未接続
12 OUT EMGOUT2 非常停止接点出力・＋側
13 OUT RTS 送信リクエスト（未使用 /0V固定）
14 IN CTS 送信許可（未使用 /TP接続検出端子として使用）
15 OUT TXD 送信データ
16 IN RXD 受信データ
17 OUT DSR 装置レディー（DTRと短絡）
18 NC 未接続
19 NC 未接続
20 NC 未接続
21 NC 未接続
22 NC 未接続
23 IN ENBTB イネーブル入力
24 OUT ENBVCC イネーブル駆動電源（24V）
25 NC 未接続（ENBTBX2予約）
26 SG シグナルグランド

端
子
割
付
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⑬システムバック …… システムバックアップバッテリを搭載する為のバッテリー接続用コネクタ。
　アップバッテリ
　コネクタ

⑭制御電源・…………… 本コネクタは、DC24Vの制御電源入力および非常停止スイッチ、イネーブルス
　システム I/Oコネクタ イッチを接続するためのコネクタです。

本コネクタに接続された電源は、コントローラ内電源、ブレーキ電源などモータ
駆動電源以外の電源として使用されます。
なお、コントローラ内部電源のGNDと入力の0Vは共通で絶縁されていません。

EMG＋ 
EMG－ 
ENB＋ 
ENB－ 

0V 
24V

項目 仕　様 備　考
3.5mm2ピース MC1.5/6-G-3.5

COMBICON　6ピン フェニックスコンタクト製

使用コネクタ
ケーブル側コネクタ MC1.5/6-ST-3.5

フェニックスコンタクト製
適合電線径 AWG20～ 16 （0.5～ 1.25sq）
推奨むき線長さ 7mm

コネクタ名称 CP　EMG　ENB

入力電圧 DC24V＋ 10％/－ 10％
最大入力電流 1.2A

No. 名称 機能
1 EMG＋ 非常停止スイッチ＋側
2 EMG－ 非常停止スイッチ－側

端子割付
3 ENB＋ イネーブルスイッチ＋側
4 ENB－ イネーブルスイッチ－側
5 0V 制御電源入力グランド

（内部GNDと接続）
6 24V 制御電源入力＋ 24V

第 1部　設置編
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　　モータ電源コネクタ…… 本コネクタは、DC24Vのモータ電源を入力するためのコネクタです。
本コネクタに接続された電源は、モータ駆動専用の電源として使用されます。
コントローラ内部には駆動源遮断リレーが搭載されていますので、非常停止時
や異常発生時にはモータへの電源供給を遮断します。
なお、モータ電源と制御電源は独立して入力しますが、0V側はコントローラ内部
で接続されており、また、内部電源のGNDとも共通で絶縁されていません。

0V 

24V

項目 仕　様 備　考

5.08mm　2ピース MSTB2.5/2-GF-5.08

COMBICON 2ピン フェニックスコンタクト製

使用コネクタ
ケーブル側コネクタ MSTB2.5/2-STF-5.08

フェニックスコンタクト製

適合電線径 AWG20～ 14 （0.5～ 2.0sq）

推奨むき線長さ 7mm

コネクタ名称 MP

入力電圧 DC24V±10％

最大入力電流 4.0A 2.0A/1軸

No. 名称 機能

端子割付
1 0V モータ電源入力グランド

（内部GNDと接続）

2 24V モータ電源入力＋24V

第 1部　設置編
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第 3章　設置と配線
1.　外形寸法図

（1）　2軸仕様
　　（1軸仕様も外形寸法は同じです。）

BAT1 BAT2
EMG ENB CP

RB＋ 

MP ＋ 
SBAT

43

15
9

15
1

13
7

110

5

φ5

3
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（2）2軸バッテリ装着仕様

43

15
9

13
7

（17） 

（
5

2
）

 

（26） 

110
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2.　 設置環境
（1）コントローラの取付け及び配線にあたっては、冷却用通気孔を塞がないようにしてください。
（通気が不完全ですと、充分な性能が発揮できないばかりでなく故障の原因にもなります。）

（2）通気孔からコントローラ内部に異物が入らないようにしてください。また、コントローラは防塵・防
水（油）構造にはなっておりませんので、塵埃の多い場所、オイルミスト・切削液が飛散する場所での
ご使用はお避けください。

（3）コントローラには、直射日光や熱処理炉等、大きな熱源からの輻射熱が加わらないようにしてください。
（4）結露のないこと、腐食・可燃性ガスのない環境にてご使用ください。
（5）コントローラ本体に、外部からの振動や衝撃が伝わらない環境にてご使用ください。
（6）コントローラ本体及び配線ケーブルに、電気ノイズが入らないようにしてください。

コントローラの環境条件

項　目 規格値＆説明
　使用温度範囲　　0～ 40℃
　使用湿度範囲　　10～ 95％　 　  但し結露なし（JIS C3502　 RH-2を適用）
　保存温度範囲　　－ 25℃～ 70℃　但し電池は除く
　動作上限高度　　2000m

保護等級 IP20
振 動 10≦ｆ < 57　0.035mm（連続）、0.075mm（断続）

57≦ｆ≦ 150　4.9m/S2（連続）、9.8m/S2（断続）　　　　XYZ各方向
衝撃　　       147mm/S2、11mS　半正弦波パルス　XYZ各方向 3回

第 1部　設置編
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3.　放熱および取付けについて

コントローラの周辺部が40℃以下となるように制御盤の大きさ、コントローラの配置及び冷却の方法を
設計してください。
下図のように垂直に壁掛けとなる方向に取付けてください。コントローラは自然対流方式で冷却を行ない

ます。取付に際しては、この方向を守り、上下方向 50mm以上隙間を設けてください。
複数のコントローラを並べて取付ける場合は、更にコントローラの上部に攪拌用のファンを設ければ周
囲温度を均一にすることができます。
また、コントローラ正面と壁（蓋）との隙間は 95mm以上設けてください。

複数のコントローラを上下に接続する場合は、下側コントローラの排気が上側コントローラの吸気にな
らないようにしてください。

50mm以上 

50mm以上 

風　向 
ファン 

95mm以上 

通風 

3030
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4.　ノイズ対策と接地について

PSELコントローラには、FGを接地するための専用端子はありません。コントローラ取付けネジにて接
地を行ってください。

①接地については、専用接地でD種接地工事としてください。また配線の太さは、2.0～ 5.5mm2以上
　　としてください。

②配線方法に関する諸注意

 　DC24V外部電源は、配線をツイストにしてください。
　コントローラの配線は動力回路等の強電ラインとは分離独立させてください。（同一結束にしない。
　同一配管ダクトに入れない。）
　また、モータ配線、エンコーダ配線を付属のケーブル以上に延長される場合は、弊社技術サービス課
　または営業技術課までご相談ください。

他 機 器 コ コントローラ ン ト ロ ー ラ 他 機 種 

　 Ｄ 種 接 地 工 事 　 　 　 　 　  良 好 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　  

 

こ の 方 法 は 避 け てください。 

なるべく太く 
短くします。 

金属筺体 

また、モータ配線、エンコーダ配線を付属のケーブル以上に延長される場合は、当社技術サービス

課または営業技術課までご相談ください。
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（3）ノイズ発生源及びノイズ防止
ノイズ発生源は数多くありますが、システム構築されるうえで一番身近なものとして、ソレノイドバル
ブ・マグネットスイッチ・リレー等があります。それぞれ、次の様な処理によりノイズ防止できます。

① ACソレノイドバルブ・マグネットスイッチ・リレー

 処置　　　 コイルと並列にサージキラーを取付ける。

   ポイント
各コイルへ最短配線で取付ける。
端子台等へ取付ける場合コイルとの距離があると効果
が薄れます。

②　 DCソレノイドバルブ・マグネットスイッチ・リレー

 処置…………… コイルと並列にダイオードを取付ける。負荷容量に応じてダイオードの容量を決定して
ください。

DCの場合は、ダイオードの極性を間違えますとダイオードの
破壊、コントローラ内部の破壊、DC電源の破壊につながりま
すので充分注意してください。

　　ダイオード

特に、コントローラの出力で直接DC24Vのリレーをドライブし、さらにAC100Vの電磁弁等をドライ
ブされる時はノイズ防止処理を行ってください。 

←

←

サージキラー
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回路参考図
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5.　供給電源

供給電源は、DC24V± 10%です。
電源電流は、軸数により以下の様になります。

1軸仕様 2軸仕様
①制御電源電流 1.2A
②定格モータ電源入力電流 1.2A 2.4A
③最大モータ電源入力電流 2.0A 4.0A
④定格電流（①＋②） 2.4A 3.6A
⑤最大電流（①＋③） 3.2A 5.2A

第 1部　設置編
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6.　配線
6.1　制御電源・非常停止・イネーブルの配線

左図の様に、ケーブルの被覆をむいた部分を制御電源・
システム IOコネクタに挿入し、マイナスドライバで
締めこんでください。

推奨ケーブルサイズ：0.75mm2（AWG18）
推奨むき線長さ：7mm

非常停止スイッチ 

DC24V

イネーブルスイッチ 

第 1部　設置編
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左図の様に、ケーブルの被覆をむいた部分をモータ
電源コネクタに挿入し、マイナスドライバで締めこ
んでください。

推奨ケーブルサイズ：2mm2（AWG14)
推奨むき線長さ：7mm

左図の様にネジを締めて、コネクタを固定してくだ
さい。

6.2　モータ電源ケーブルの配線

DC24V

第 1部　設置編

35



36

第 1部　設置編

第
1
部　

第
3
章

配
置
と
配
線

28

第１部　設置編

6.3　アクチュエータとの接続
6.3.1　モータケーブルの接続（M1,M2）

アクチュエータからのモータケーブルをコントローラ
前面のモータコネクタに接続します。

6.3.2　エンコーダケーブルの接続（PG1,PG2）

アクチュエータからのエンコーダケーブルをコント
ローラ前面のエンコーダコネクタに接続します。

第 1部　設置編
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付属のフラットケーブルを接続します。ケーブルの
反対側（切り放し側）は周辺機器（上位 PLC等）と
接続します。

6.4　PIOケーブルの接続（I/O）

色 番号 配線 
 
 
 
 
 
 
 

フラット 
ケーブル 
圧接 

配線 
 
 
 
 
 
 
 

フラット 
ケーブル 
圧接 

色 番号 
1A 
1B 
2A 
2B 
3A 
3B 
4A 
4B 
5A 
5B 
6A 
6B 
7A 
7B 
8A 
8B 
9A 

 

茶1 
赤1 
橙1 
黄1 
緑1 
青1 
紫1 
灰1 
白1 
黒1 
茶－2 
赤2 
橙2 
黄2 
緑2 
青2 
紫2 

 

9B 
10A 
10B 
11A 
11B 
12A 
12B 
13A 
13B 
14A 
14B 
15A 
15B 
16A 
16B 
17A 
17B

灰2 
白2 
黒2 
茶－3 
赤3 
橙3 
黄3 
緑3 
青3 
紫3 
灰3 
白3 
黒3 
茶－4 
赤4 
橙4 
黄4 

 
 

 

 1B 1A

17B 17A

   フラットケーブル（34芯） 

２ｍ 

切り放し 

I/Oフラットケーブル（付属品）型式 CB-DS-P10020
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6.4.1　I／O接続図

（1）NPN仕様（プログラムモード）

　 
1A P24 外部電源 24Ｖ 
1B 016 プログラム指定（PRG No.1） 
2A 017 プログラム指定（PRG No.2） 
2B 018 プログラム指定（PRG No.4） 
3A 019 プログラム指定（PRG No.8） 
3B 020 プログラム指定（PRG No.10） 
4A 021 プログラム指定（PRG No.20） 
4B 022 プログラム指定（PRG No.40） 
5A 023 ソフトウェアリセット（再起動） 
5B 000 プログラムスタート 
6A 001 汎用入力 
6B 002 汎用入力 
7A 入力 003 汎用入力 
7B 004 汎用入力 
8A 005 汎用入力 
8B 006 汎用入力 
9A 007 汎用入力 
9B 008 汎用入力 
10A 009 汎用入力 
10B 010 汎用入力 
11A 011 汎用入力 
11B 012 汎用入力 
12A 013 汎用入力 
12B 014 汎用入力 
13A 015 汎用入力 

機　能 ピン No. 区分 ポート No. ケーブル色 

機　能 ピン No. 区分 ポート No. ケーブル色 

１－茶 
１－赤 
１－橙 
１－黄 
１－緑 
１－青 
１－紫 
１－灰 
１－白 
１－黒 
２－茶 
２－赤 
２－橙 
２－黄 
２－緑 
２－青 
２－紫 
２－灰 
２－白 
２－黒 
３－茶 
３－赤 
３－橙 
３－ 黄 
３－ 緑 

13B 300 アラーム出力 
14A 301 レディー出力 
14B 302 汎用出力 
15A 出力 303 汎用出力 
15B 304 汎用出力 
16A 305 汎用出力 
16B 306 汎用出力 
17A 307 汎用出力 
17B N 外部電源０Ｖ 

３－ 青 
３－ 紫 
３－ 灰 
３－ 白 
３－ 黒 
４－茶 
４－ 赤 
４－ 橙 
４－黄 

0Ｖ ＋24Ｖ 

機能は出荷時の状態です。 
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（2）PNP仕様（プログラムモード）

　 
1A P24 外部電源 24Ｖ 
1B 016 プログラム指定（PRG No.1） 
2A 017 プログラム指定（PRG No.2） 
2B 018 プログラム指定（PRG No.4） 
3A 019 プログラム指定（PRG No.8） 
3B 020 プログラム指定（PRG No.10） 
4A 021 プログラム指定（PRG No.20） 
4B 022 プログラム指定（PRG No.40） 
5A 023 ソフトウェアリセット（再起動） 
5B 000 プログラムスタート 
6A 001 汎用入力 
6B 002 汎用入力 
7A 入力 003 汎用入力 
7B 004 汎用入力 
8A 005 汎用入力 
8B 006 汎用入力 
9A 007 汎用入力 
9B 008 汎用入力 
10A 009 汎用入力 
10B 010 汎用入力 
11A 011 汎用入力 
11B 012 汎用入力 
12A 013 汎用入力 
12B 014 汎用入力 
13A 015 汎用入力 

機　能 ピン No. 区分 ポート No. ケーブル色 

機　能 ピン No. 区分 ポート No. ケーブル色 

１－茶 
１－赤 
１－橙 
１－黄 
１－緑 
１－青 
１－紫 
１－灰 
１－白 
１－黒 
２－茶 
２－赤 
２－橙 
２－黄 
２－緑 
２－青 
２－紫 
２－灰 
２－白 
２－黒 
３－茶 
３－赤 
３－橙 
３－ 黄 
３－ 緑 

13B 300 アラーム出力 
14A 301 レディー出力 
14B 302 汎用出力 
15A 出力 303 汎用出力 
15B 304 汎用出力 
16A 305 汎用出力 
16B 306 汎用出力 
17A 307 汎用出力 
17B N 外部電源０Ｖ 

３－ 青 
３－ 紫 
３－ 灰 
３－ 白 
３－ 黒 
４－茶 
４－ 赤 
４－ 橙 
４－黄 

機能は出荷時の状態です。 

＋24Ｖ 0Ｖ 
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（3）NPN仕様（ポジショナモード）

ピン 
区分 

ポート ポジショナモード ケーブル 

No. No. 標準モード 品種切替モード 2軸独立モード ティーチモード DC-S-C1互 換モード 色 

1A P24 24V入力 1-茶 

1B 16 ポジション入力 10 入力 10 ポジション入力 7 1軸目ジョグ－ ポジション No.1000入力 1-赤 

2A 17 ポジション入力 11 入力 11 ポジション入力 8 2軸目ジョグ＋ 　　　－ 1-橙 

2B 18 ポジション入力 12 入力 12 ポジション入力 9 2軸目ジョグ－ 　　　－ 1-黄 

3A 19 ポジション入力 13 入力 13 ポジション入力 10 インチング （ 0.01mm） 　　　－ 1-緑 

3B 20 　　　－ 入力 14 ポジション入力 11 インチング （ 0.1mm） 　　　－ 1-青 

4A 21 　　　－ 入力 15 ポジション入力 12 インチング （ 0.5mm） 　　　－ 1-紫 

4B 22 　　　－ 入力 16 ポジション入力 13 インチング （ 1mm） 　　　－ 1-灰 

5A 23 エラーリセット エラーリセット エラーリセット エラーリセット CPUリセット 1-白 

5B 0 スタート スタート 1軸目スタート スタート スタート 1-黒 

6A 1 原点復帰 原点復帰 原点復帰 サーボ ON 一時停止 2-茶 

6B
入力 

2 サーボ ON サーボ ON 1軸目サーボ ON ＊一時停止 キャンセル 2-赤 

7A 3 押付け 押付け ＊ 1軸目一時停止 ポジション入力 1 補間設定 2-橙 

7B 4 ＊一時停止 ＊一時停止 ＊ 1軸目キャンセル ポジション入力 2 ポジション No.1入力 2-黄 

8A 5 ＊キャンセル ＊キャンセル 2軸目スタート ポジション入力 3 ポジション No.2入力 2-緑 

8B 6 補 間 補 間 2軸目原点復帰 ポジション入力 4 ポジション No.4入力 2-青 

9A 7 ポジション入力 1 入力 1 2軸目サーボ ON ポジション入力 5 ポジション No.8入力 2-紫 

9B 8 ポジション入力 2 入力 2 ＊ 2軸目一時停止 ポジション入力 6 ポジション No.10入力 2-灰 

10A 9 ポジション入力 3 入力 3 ＊ 2軸目キャンセル ポジション入力 7 ポジション No.20入力 2-白 

10B 10 ポジション入力 4 入力 4 ポジション入力 1 ポジション入力 8 ポジション No.40入力 2-黒 

11A 11 ポジション入力 5 入力 5 ポジション入力 2 ポジション入力 9 ポジション No.80入力 3-茶 

11B 12 ポジション入力 6 入力 6 ポジション入力 3 ポジション入力 10 ポジション No.100入力 3-赤 

12A 13 ポジション入力 7 入力 7 ポジション入力 4 ポジション入力 11 ポジション No.200入力 3-橙 

12B 14 ポジション入力 8 入力 8 ポジション入力 5 ティーチモード指定 ポジション No.400入力 3-黄 

13A 15 ポジション入力 9 入力 9 ポジション入力 6 1軸目ジョグ＋ ポジション No.800入力 3-緑 

13B 300 ＊アラーム ＊アラーム ＊アラーム ＊アラーム アラーム 3-青 

14A 301 レディ レディ レディ レディ レディ 3-紫 

14B 302 位置決め完了 位置決め完了 1軸目位置決め完了 位置決め完了 位置決め完了 3-灰 

15A
出力 

303 原点復帰完了 原点復帰完了 1軸目原点復帰完了 原点復帰完了 　　　－ 3-白 

15B 304 サーボ ON出力 サーボ ON出力 1軸目サーボ ON サーボ ON出力 　　　－ 3-黒 

16A 305 押付け完了 押付け完了 2軸目位置決め完了 　　　－ 

　　　－ 　　　－ 　　　－ 　　　－ 

4-茶 

16B 306 システムバッテリエラー システムバッテリエラー 2軸目原点復帰完了 システムバッテリエラー システムバッテリエラー 4-赤 

17A 307 2軸目サーボ ON 4-橙 

17B N 　　0V入力 4-黄 

＊：B接点（常時ON） 

ピン 
区分 

ポート ポジショナモード ケーブル 

No. No. 標準モード 品種切替モード 2軸独立モード ティーチモード DC-S-C1互 換モード 色 

0Ｖ ＋24Ｖ 
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（4）PNP仕様（ポジショナモード）

ピン 
区分 

ポート ポジショナモード ケーブル 

No. No. 標準モード 品種切替モード 2軸独立モード ティーチモード DC-S-C1互 換モード 色 

1A P24 24V入力 1-茶 

1B 16 ポジション入力 10 入力 10 ポジション入力 7 1軸目ジョグ－ ポジション No.1000入力 1-赤 

2A 17 ポジション入力 11 入力 11 ポジション入力 8 2軸目ジョグ＋ 　　　－ 1-橙 

2B 18 ポジション入力 12 入力 12 ポジション入力 9 2軸目ジョグ－ 　　　－ 1-黄 

3A 19 ポジション入力 13 入力 13 ポジション入力 10 インチング （ 0.01mm） 　　　－ 1-緑 

3B 20 　　　－ 入力 14 ポジション入力 11 インチング （ 0.1mm） 　　　－ 1-青 

4A 21 　　　－ 入力 15 ポジション入力 12 インチング （ 0.5mm） 　　　－ 1-紫 

4B 22 　　　－ 入力 16 ポジション入力 13 インチング （ 1mm） 　　　－ 1-灰 

5A 23 エラーリセット エラーリセット エラーリセット エラーリセット CPUリセット 1-白 

5B 0 スタート スタート 1軸目スタート スタート スタート 1-黒 

6A 1 原点復帰 原点復帰 原点復帰 サーボ ON 一時停止 2-茶 

6B
入力 

2 サーボ ON サーボ ON 1軸目サーボ ON ＊一時停止 キャンセル 2-赤 

7A 3 押付け 押付け ＊ 1軸目一時停止 ポジション入力 1 補間設定 2-橙 

7B 4 ＊一時停止 ＊一時停止 ＊ 1軸目キャンセル ポジション入力 2 ポジション No.1入力 2-黄 

8A 5 ＊キャンセル ＊キャンセル 2軸目スタート ポジション入力 3 ポジション No.2入力 2-緑 

8B 6 補 間 補 間 2軸目原点復帰 ポジション入力 4 ポジション No.4入力 2-青 

9A 7 ポジション入力 1 入力 1 2軸目サーボ ON ポジション入力 5 ポジション No.8入力 2-紫 

9B 8 ポジション入力 2 入力 2 ＊ 2軸目一時停止 ポジション入力 6 ポジション No.10入力 2-灰 

10A 9 ポジション入力 3 入力 3 ＊ 2軸目キャンセル ポジション入力 7 ポジション No.20入力 2-白 

10B 10 ポジション入力 4 入力 4 ポジション入力 1 ポジション入力 8 ポジション No.40入力 2-黒 

11A 11 ポジション入力 5 入力 5 ポジション入力 2 ポジション入力 9 ポジション No.80入力 3-茶 

11B 12 ポジション入力 6 入力 6 ポジション入力 3 ポジション入力 10 ポジション No.100入力 3-赤 

12A 13 ポジション入力 7 入力 7 ポジション入力 4 ポジション入力 11 ポジション No.200入力 3-橙 

12B 14 ポジション入力 8 入力 8 ポジション入力 5 ティーチモード指定 ポジション No.400入力 3-黄 

13A 15 ポジション入力 9 入力 9 ポジション入力 6 1軸目ジョグ＋ ポジション No.800入力 3-緑 

13B 300 ＊アラーム ＊アラーム ＊アラーム ＊アラーム アラーム 3-青 

14A 301 レディ レディ レディ レディ レディ 3-紫 

14B 302 位置決め完了 位置決め完了 1軸目位置決め完了 位置決め完了 位置決め完了 3-灰 

15A
出力 

303 原点復帰完了 原点復帰完了 1軸目原点復帰完了 原点復帰完了 　　　－ 3-白 

15B 304 サーボ ON出力 サーボ ON出力 1軸目サーボ ON サーボ ON出力 　　　－ 3-黒 

16A 305 押付け完了 押付け完了 2軸目位置決め完了 　　　－ 4-茶 

16B 306 システムバッテリエラー システムバッテリエラー 2軸目原点復帰完了 システムバッテリエラー システムバッテリエラー 4-赤 

17A 307 　　　－ 　　　－ 2軸目サーボ ON 　　　－ 　　　－ 4-橙 

17B N 　　0V入力 4-黄 

＊：B接点（常時ON） 

ピン 
区分 

ポート ポジショナモード ケーブル 

No. No. 標準モード 品種切替モード 2軸独立モード ティーチモード DC-S-C1互 換モード 色 

＋24Ｖ 0Ｖ 
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6.5　外部入出力仕様
6.5.1　NPN仕様
（1）入力部

［入力回路］

外部に無接点回路を接続される場合、漏洩電流により誤動作する場合がありますので、ス
イッチOFF時の漏洩電流が１mA以下のものを利用ください。

　　　　　入力信号のON／OFF時間幅は、初期設定で約４msec以上でシステムに認識されます。
また、ON／OFF時間幅は IOパラメータNo.20の入力フィルタリング周期で設定値を変更する
ことができます。

内
部
回
路 

P24※ 

＋ 
 
 
－ 560Ω 

3.3KΩ 

入力端子 

外部電源 

ＤＣ24Ｖ＋10％ 

※ P24：I/O  インターフェイスピンNo.1A

外部入力仕様（NPN仕様）

ON／OFF電圧

①無電圧接点（最小負荷  DC５V・１mA程度のもの）
②光電・近接センサ（NPNタイプ）
③シーケンサ   トランジスタ出力（オープンコレクタタイプ）
④シーケンサ    接点出力（最小負荷   DC５V ・１mA程度のもの）

外 部 接 続 機 器

入  力  電  流 ７mA    １回路
ON電圧 Min    DC16.0V

                     項    目                                                仕             様

OFF電圧 Max   DC5.0V

絶  縁  方  式 フォトカプラ絶縁

入  力  電  圧 DC24V   ± 10 ％

注意

◎　PSELコントローラの入力信号について

ON時間幅　　　　　　　　　　　　　 OFF時間幅
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（2）出力部

負荷を短絡もしくは、最大負荷電流を越える電流が流された場合、過電流保護回路が働
き回路を遮断するようになっていますが、接続には充分ご注意願います。

サージアブソーバ 

外部電源 
ＤＣ24Ｖ±10％ 

負荷 

出力端子 

P24※ 

10Ω 

Ｄ 

N※ 

＋ 
 
－ 

［出力回路］ 

内
部
回
路 

※ P24：I/O インターフェイスピンNo.1A
※N：I/O インターフェイスピンNo.17B

外部出力仕様（NPN仕様）

最 大 負 荷 電 流 100mA／１点 ,    400mA／８ポート  注） 　　 TD62084（相当）使用

   項    目                                                仕             様
負  荷  電  圧 DC24V

漏  洩  電  流 Max   0.1mA／１点

①ミニチュアリレー
②シーケンサ入力ユニット外 部 接 続 機 器

絶  縁  方  式 フォトカプラ絶縁

注）出力ポートNo.300～ 307の、負荷電流合計の最大が 400mAとなります。

注意
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［入力回路］

外部に無接点回路を接続される場合、漏洩電流により誤動作する場合がありますので、ス
イッチOFF時の漏洩電流が１mA以下のものを利用ください。

◎　PSELコントローラの入力信号について

ON時間幅　　　　　　　　　　　　　 OFF時間幅

　　　　　入力信号のON／OFF時間幅は、初期設定で約４msec以上でシステムに認識されます。
また、ON／OFF時間幅は IOパラメータNo.20の入力フィルタリング周期で設定値を変更する
ことができます。

※N：I/O  インターフェイスピンNo.17B

内
部
回
路 

入力端子 

＋ 
 
 
－ 560Ω 

3.3KΩ 

N　※ 

外部電源 

ＤＣ24Ｖ＋10％ 

6.5.2　PNP仕様
（1）入力部

入  力  電  流 ７mA    １回路
ON電圧 Max    DC８V

                     項    目                                                仕             様

OFF電圧 Min     DC19V
ON／OFF電圧

外部入力仕様（PNP仕様）

①無電圧接点（最小負荷  DC５V・１mA程度のもの）
②光電・近接センサ（PNPタイプ）
③シーケンサ   トランジスタ出力（オープンコレクタタイプ）
④シーケンサ    接点出力（最小負荷   DC５V ・１mA程度のもの）

外 部 接 続 機 器

絶  縁  方  式 フォトカプラ絶縁

入  力  電  圧 DC24V   ± 10 ％

注意
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（2）出力部

　　　　　 ［出力回路］

負荷を短絡もしくは、最大負荷電流を越える電流が流された場合、過電流保護回路が働
き回路を遮断するようになっていますが、接続には充分ご注意願います。

注意

※ P24：I/O インターフェイスピンNo.1A
※N：I/O インターフェイスピンNo.17B

内 

部 

回 

路 

出力端子 

負荷 

サージアブソーバ 

P24

N

＋ 
 
 
－ 

10Ω 

外部電源 

ＤＣ24Ｖ＋10％ 

外部出力仕様（PNP仕様）

最 大 負 荷 電 流 100mA／１点 ,    400mA／８ポート  注） 　　 TD62784（相当）使用

   項    目                                                仕             様
負  荷  電  圧 DC24V

漏  洩  電  流 Max   0.1mA／１点

①ミニチュアリレー
②シーケンサ入力ユニット外 部 接 続 機 器

絶  縁  方  式 フォトカプラ絶縁

注）出力ポートNo.300～ 307の、負荷電流合計の最大が 400mAとなります。
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PSELコントローラのティーチングコネクタ（TP）
は、ハーフピッチの小型コネクタです。ティーチング
ボックス・パソコン対応ソフト用ケーブルを使用す
る場合は、コネクタ変換ケーブルを接続し、コント
ローラのティーチングコネクタに接続してください。

6.6　ティーチングボックス・パソコン（対応ソフト）との接続（TP）（オプション）

オプションのパネルユニットを接続すると、コント
ローラの状態（起動中プログラムNo.・エラーコード
等）をモニタできます。

6.7　パネルユニットの接続（オプション）
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6.7.1　パネルユニット（オプション）のコード表示の説明
（1）　アプリ部

表　示      優先度（※1 ）     　　　　　　　　　内　容 

 1 制御電源遮断 

 1  システムダウンレベルエラー 

 2  データフラッシュROMライト中 

 3  非常停止中（アップデートモード時除外） 

 4  

 5  コールドスタートレベルエラー 

 5  コールドスタートレベルエラー 

 5 動作解除レベルエラー 

 5  動作解除レベルエラー 

 6  駆動源遮断解除入力待ち（アップデートモード時除外） 

 6 動作一時停止（再スタート待ち）（アップデートモード時除外） 

 7  サーボ全軸インターロック中（アップデートモード時除外） 

 8  メッセージレベルエラー 

 8  メッセージレベルエラー 

 9  コア部アップデートモード中 

 9 コア部アップデート処理中 

 9  コア部アップデート処理終了 

 9  スレーブアップデートモード中 

 9  スレーブアップデート処理中 

 9  スレーブアップデート処理終了 

 9  プログラム実行中（最終起動プログラム）　　：プログラムNo. 

 9  初期化シーケンスNo.表示 

 9 デバッグモード 

 

No.

イネーブルSW（デッドマンSW・セーフティゲート）OFF中 
（アップデートモード時除外） 

（※1）数字が小さいほど優先度が高くなります。
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表　示      優先度（※1 ）     　　　　　　　　　内　容 

 9  レディステータス（自動モード）（プログラムモード） 

 9  レディステータス（手動モード）（プログラムモード） 

 9 ポジショナモード運転中　No.ポジショナモードNo. 

 9 レディステータス（自動モード）（ポジショナモード） 

 9 レディステータス（手動モード）（ポジショナモード） 

（※ 1）数字が小さいほど優先度が高くなります。
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表　示      優先度（※1 ）      　内　容 

 1 制御電源遮断 

 1 コールドスタートレベルエラー 

 1 コールドスタートレベルエラー 

 1 動作解除レベルエラー 

 1 動作解除レベルエラー 

 2 メッセージレベルエラー 

 2 メッセージレベルエラー 

 2 アプリ部アップデートモード中 

 2 アプリ部アップデート処理中 

 2 アプリ部アップデート処理終了 

 2 ハードウェアテストモードプロセス 

 2 アプリ部フラッシュクリア処理中 

 2 アプリ部フラッシュクリア終了 

 2 アプリ部ヘジャンプ 

 2 コア部フラッシュROMチェックプロセス 

 2 アプリ部フラッシュROMチェックプロセス 

 2 SDRAMチェックプロセス 

（※ 1）数字が小さいほど優先度が高くなります。

（2）　コア部
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6.7.2　電流モニタ　変数モニタ
その他のパラメータNo.49,50を設定することにより、オプションパネルユニットで電流モニタまたは
変数モニタのどちらかを行なうことができます。
（1）電流モニタ
連続した軸No.で２軸まで電流モニタが可能です。
パラメータ設定
その他のパラメータNo.49＝ 1
その他のパラメータNo.50＝モニタリングする軸No.の最小値
例）２軸コントローラに、その他のパラメータNo.49＝１　その他のパラメータNo.50＝１
　   と設定した場合、向かって一番右のセグメントが１軸目を表示します。

　　　       　 　      ２軸　       １軸
　　  ↓　   　    ↓

パラメータ入力後、フラッシュROM書込み、ソフトウェアリセット（再立上げ）を行なうと、「レディー
ステータス表示」・「プログラム実行中No.表示」の代わりに、モータ電流定格比（%）をセグメントのパター
ンで表示します。
セグメントの表示パターンとモータ電流定格比（%）の関係は以下の様になります。

太線が点灯部分になります。

0＜モータ電流定格比（%）≦25

25＜モータ電流定格比（%）≦50

50＜モータ電流定格比（%）≦75

100＜モータ電流定格比（%）≦150

150＜モータ電流定格比（%）≦200

200＜モータ電流定格比（%） 

75＜モータ電流定格比（%）≦100
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（2）変数モニタ
グローバル整数変数の内容をパネルウィンドに表示させることができます。
表示できる範囲は、正の整数値で１～ 999までです。
パラメータ設定
その他のパラメータNo.49＝２
その他のパラメータNo.50＝モニタリングするグローバル整数変数No.

パラメータ入力後、フラッシュROM書込み、ソフトウェアリセット（再立上げ）を行なうと、「レディー
ステータス表示」・「プログラム実行中No.表示」の代わりに、グローバル整数変数の内容を表示します。
向かって一番左側のセグメントは、‘Ｕ’を表示します。
表示例）
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第１部　設置編

6.8　システムメモリバッテリの取付け（オプション）

左図の様に、コントローラ左側面に付属のバッテリ
ホルダを取付けます。

バッテリをホルダに挿入します。

バッテリコネクタを接続します。
コネクタの向きに注意してください。
（コネクタのフックがコントローラに向かって右側に
なります。）
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第１部　設置編

第 4章　運用
1. 　立上げ
（1）コントローラにモータケーブル、エンコーダケーブルを接続します。
（2）PIOコネクタに上位PLCとの接続を付属のフラットケーブルで行います。
（3）非常停止状態にします。
（4）パソコンまたはティーチングボックスを接続します。

AUTO/MANUスイッチをMANU側に入れます。
（5）フラットケーブルよりPIO 用 24V を供給します。

（6）制御電源とモータ電源を同時に供給します。（同一の電源から分配してください。）
（7）非常停止を解除します。

★EMGランプが消灯します、
★もし、ALMランプが点灯していれば何らかの異常が発生していますのでエラー表を参照してください。

　PIO用24V電源が供給されていないと、「E69」エラーが発生します。
　エラーの確認は、ティーチングボックス・パソコン対応ソフト・パネルユニットのいずれかを接続して
行ってください。
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第１部　設置編

1.1　投入シーケンス
・ 制御電源とモータ電源は入力部で別れていますが、同一電源供給端から供給してください。
・PIO電源は、先行して投入してください。早めに投入される分には問題ありません。

制御電源 同時投入が原則 

初期化／自己診断 通常運転状態 

PIO電源 

モータ電源 

コントローラ状態 

同一電源から 
分配 

先行投入が 
基本 

PIO電源に関しては、初期化／自
己診断時に判定を行い、エラー
検出時にはハードウェアでラッ
チするため、制御電源投入前に
投入されている必要があります。 

※制御電源投入前までに、PIO電源が投入されていない場合には、エラー検出を行います。

1.2　遮断シーケンス
・PIO電源が早めに落ちてしまうと（電源断処理前）、コントローラ内にPIO電源異常のログが残ってしまう
　場合があります。
・ PIO電源を遅めに遮断される分には問題ありません。

制御電源 

同時遮断が原則 

電源断処理 

PIO電源 

モータ電源 

コントローラ状態 

制御電源が約19V以下
になると電源遮断処理
を開始 

本期間中に PIO電源
が遮断された場合は、
コントローラ内にエ
ラーログが残る可能
性があります。 
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2.	簡易アブソユニット (オプション )の使用方法

2.1	 簡易アブソユニット (オプション )の接続方法

コントローラ、簡易アブソユニット(オプション )、アクチュエータは、次に示す図のように、接続

してください。簡易アブソユニットの詳細に付きましては、「簡易アブソユニット取扱説明書」を参照

ください。

（注）	簡易アブソユニットの専用ハーネスの接続コネクタは、RCAアクチュエータ用とRCP2アクチュエー

タ用があります。RCP2アクチュエータ用に接続してください。
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2.2	 簡易アブソユニット (オプション )のピアノスイッチの設定

簡易アブソユニット(オプション )のピアノスイッチの設定を示します。詳細に付きましては、「簡

易アブソユニット取扱説明書」を参照ください。

※ピアノスイッチの設定はバッテリの接続を外した状態で行います。
ピアノスイッチの設定変更後にバッテリの接続を行ってください。

設定スイッチ

回転速度設定およびアップデートモード切り替えスイッチです。

（スイッチの並びは上から1.2.3.4です）

スイッチ 機能

1 回転速度設定スイッチ 1

2 回転速度設定スイッチ 2

3 アップデートモード切り替えスイッチ（OFFでご使用ください）

4 機種切り替えスイッチ（ONでご使用ください）

【回転速度設定スイッチ】

コントローラ電源をOFF中にモータが設定以上の回転数を上回るとアプソリュートデータが失われ

アプソリュートエンコーダエラーが発生します。4段階の設定が可能で、モータ回転速度を小さく設

定する程、バッテリの保持時間が長くなります。

スイッチ
モータ回転速度（rpm） バッテリ保持時間（目安）

1 2

OFF OFF 100 20日

ON OFF 200 15日

OFF ON 400 10日（初期設定）

ON ON 800 5日

注 1）バッテリ保持時間は初期電池を使用し、常温下座標変化の無い状態の目安としてください。

注 2）初期設定はスイッチ 1（OFF）、スイッチ 2（ON）400rpmの設定になっています。

【アップデートモード切り替えスイッチ】

スイッチ
機能

3

ON アップデートモード

OFF 通常時（初期設定）

アップデートモード時はRDY/ALMの LEDが緑／赤の点滅を行います。

【機種切り替えスイッチ】

スイッチ
機能

4

ON ONで使用してください（初期設定）

OFF －

ON

2
3

1
4
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2.3	 パラメータ設定

簡易アブソユニット(オプション)を使用する場合は、下に示す様にパラメータを設定してください。

パラメータの変更方法は、「X-SELパソコン対応ソフト取扱説明書」を参照ください。

・	軸別パラメータ No.38「エンコーダ ABS/INC種別」	 ：‘1’(ABS)を設定

・	軸別パラメータ No.46「ABSユニット使用選択」	 ：‘1’(使用 )を設定

2.4	 アブソリュートリセット方法

次の場合には、アブソリュートリセットを行ってください。

①	簡易アブソユニットを始めて PSELコントローラに接続して使用する場合

②	PSELコントローラからアクチュエータのエンコーダケーブルを取り外し、再接続した場合

③	エラー No.41C「ABSユニットエンコーダエラー (2)」、エラー No.41D「ABSユニットエンコーダエラー

(3)」が発生した場合

④	原点復帰、軸動作関連のパラメータ（軸別パラメータ

	 No.1,6,10,11,12,21,38,42,43,44,46, 47,50,51,66,67,68, ドライバパラメータ

	 No.26）を変更した場合など、原点位置が変わる可能性がある場合

アブソリュートリセットは、「X-SELパソコン対応ソフト」を使って、次に示す手順で実施してくだ

さい。

(1)	 コントローラと簡易アブソユニットに主電源（DC24V）を供給します。

	 「ABSユニットエンコーダエラー (2)」以外に調整項目がない場合、パネルユニットが接続されて

いれば、7セグ LEDが「E41C」を表示します。

(2)	 X-SELパソコン対応ソフトをオンライン（コントローラとパソコンを専用通信ケーブル）で接続

します。

(3)	 [接続確認 ]ダイアログボックスが表示されるので、通信ポートの設定をご使用のパソコンに合

わせてください。[OK]ボタンをクリックしてください。（ボーレートは設定しなくても自動認識

します。）
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(4)	 X-SELパソコン対応ソフトのウィンドウが表示されます。エラーが検出されている場合にはエラー

メッセージが表示され、 [OK]ボタンをクリックすると、エラーメッセージの表示が消えます。「ABS

ユニットエンコーダエラー (2)」が検出されている場合には、下記のようなエラーメッセージが

表示されます。

(5)	 [モニタ (M)]→ [エラー詳細情報 (E)]メニュー選択にて、現在のエラー状況を確認できます。	

「ABSユニットエンコーダエラー(2)」の場合は下記のようになります。（第1軸に簡易アブソユニッ

トを使用している場合の例）確認したら[エラー詳細情報 ]ウィンドウを閉じてください。
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(6)	 メニューから、コントローラ (C)→アブソリュートリセット (A)を選択します。

(7)	 [警告 ]ウィンドウが表示されるので、[OK]ボタンをクリックしてください。

(8) [アブソリュートリセット ]ウィンドウが表示されます。

	 ここをクリックして、アブソリュートリセットを行なう軸を選択してください。
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(9)	 下記の処理ボタンを順次クリックしてください。一つの処理が終了すると、赤い矢印が次に移動

します。

	 ①	 コントローラエラーリセット

	 ②	 サーボ OFF

	 ③	 簡易 ABSユニット状態初期化

	 ④	 励磁検出完了ステータスクリア

	 ⑤	 サーボ ON

	 ⑥	 原点復帰

	 ⑦	 アブソリュートリセット

	 ⑧	 アブソリュートリセット完了確認

	 [簡易 ABSユニット状態初期化 ]のボタンを押した後、アブソリュートリセット開始の警告ダイ

アログが表示されるので、[はい (Y)]ボタンをクリックしてください。

	 再度確認の画面がでるので、[はい (Y)]ボタンをクリックしてください。

	 [アブソリュートリセット完了確認 ]の処理終了後、赤い矢印は (8)の表示状態に戻ります。他

の軸のアブソリュートリセットを行なう場合は、ここで対称軸を選択し、(8)以降の処理を行なっ

てください。終了する場合は[閉じる ]ボタンをクリックして [アブソリュートリセット ]ウィ

ンドウを閉じてください。

（注）複数軸のアブソリュートリセットを行なう場合は、下記手順(10)のソフトウェアリセット

を行う前に、全ての軸について手順(8)～ (9)を終了してください。
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(10)	ソフトウェアリセットの [確認 ]ダイアログボックスが表示されるので、[はい (Y)]ボタンをク

リックして、コントローラの再起動を行ってください。

（注）アブソリュートリセット後は、必ずソフトウェアリセットを実行してください。

(11)	再起動後にエラーがなければ、パネルユニット接続時は、7セグ LEDに”rdy”と表示されます。

(12)	以上でアブソリュートリセットが完了です。
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第１部　設置編

3.　プログラムの起動方法

PSELコントローラでは、記憶してあるプログラムを起動（運転）する方法として４つの方法があります。
その内の２つは主としてプログラムデバック／試運転の時に利用され、残りの２つは現場での一般的な応
用例に使用されています。
前者の２つは、「ティーチングボックスからの起動」と「パソコン対応ソフトからの起動」です。
これらは簡易的な運転チェックの為の手段となります。「ティーチングボックスからの起動」はオプショ
ンのティーチングボックス取扱説明書、「パソコン対応ソフトによる方法」もパソコン対応ソフト付属され
るマニュアルの説明をお読みください。
後者には「パラメータ設定による自動起動」と「外部信号選択による起動」の２つがあります。ここでは
後者の２つの方法を説明します。

外部信号選択
による起動

ティーチング
ボックス

パソコン
対応ソフト

パラメータ設定に
よる自動起動

起動
起動

起動

PSEL
コントローラ
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3.1　パラメータ設定によるオートスタートプログラム起動
その他パラメータNo.7（オートスタートプログラム起動設定）＝１（通常出荷状態の場合）

その他パラメータNo.１のオートスタートプログラム
No.に、オートスタートさせたいプログラム番号を設
定します。
コントローラをAUTOモードにします。

電源再投入またはソフトウェアリセットによりコント
ローラはリセットされます。

上記によるコントローラのリセット後から、設定した
プログラムNo.がオートスタートします。
＊

　【オートスタートプログラム起動での注意】
コントローラのリセット直後より自動運転が始まりますので、特にサーボアクチュエータが突然動き出
すと使用者を驚かせる場合があります。安全のため、プログラムの先頭で確認信号を得てからプログラム
を進ませる等のインターロックを必ず取ってください。
同時に複数のプログラムを起動させる場合は、メインとなる自動プログラムの先頭にその他のプログラ
ム起動命令を、｢EXPG｣命令を複数用いて書いて置きます。これら各々に安全の配慮を行ってください。

＊以下の設定を行った場合、任意の入力ポートへのONエッジで、選択したプログラムNo.がオートスタートします。
　OFFエッジでプログラムを打切ります。
　任意の入力ポートを、オートスタートプログラム起動信号（専用機能）に設定できます。
　入力機能設定値‘5’を入力ポートNo.に対応した IOパラメータ（No.30～ 45,No.251～ 258）に設定します。
　（IO機能一覧表・IOパラメータ参照）

 パラメータの設定はティ－チングボックスまたはパソコン対応ソフトで行います。

オートスタートプログラムNo.の設定

コントローラのリセット

プログラムのオートスタート

注意
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第１部　設置編

3.2　外部信号選択による起動

（1）フローチャート

 N

コントローラ

電源ON

サーボOFF

ALARM信号ON

外部機器

電源ON

ALARM処理

非常停止入力

外部起動入力

プログラムNo.入力

レディ出力

プログラムNo.
確認？

スタート信号
確認？

各種 I/O処理

スタート信号ON

非常停止信号ON

ALARM信号
確認？

アラーム出力

 N

 N

 N

 N

 N

 N

  Y

  Y

  Y

  Y

  Y

  Y

 Y

READY信号
確認？READY信号ON

非常停止スイッチ
ON？

非常停止信号
確認？

プログラム運転

プログラムNo.指定

コントローラ
異常？

外部よりプログラムNo.を選択し次にスタート信号を入力します

READY信号（出力ポートNo.301）がON
すると、コントローラパネルのRDYランプ
（緑）が点灯します。

外部機器よりプログラムNo.をBCDコー
ドとして入力します。（入力ポートNo.16～22）

外部機器よりスタート信号（入力ポート
No.0）を入力します。
オプションのパネルユニットを接続した場
合、プログラム運転が実行されるとCODE
表示部に起動したプログラムNo.を表示し
ます。
外部機器より非常停止信号を入力するか、
またはコントローラに異常が発生した場
合は、コントローラはサーボOFFします。
（ RDYランプは消灯します。）

注）入出力ポートの専用機能（RDY出力
　　スタート信号等）の割り付けは、出荷
　　時のものです。
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第１部　設置編

（2）タイミングチャート

プログラム1 プログラム2

T1

T1

T3

T3

T2

T2T1

T1

T1 T2

T3

T2

①プログラム起動 

②オートスタートでのプログラム起動 
　※入力ポートNo.＊に入力機能指定値5（オートスタートプログラム起動信号）を設定します。 

③ソフトリセット信号 
　※入力ポートNo.＊に入力機能指定値3（ソフトリセット信号）を設定します。 

④サーボオン信号 
　※入力ポートNo.＊に入力機能指定値4（サーボON信号）を設定します。 

⑤非常停止、イネーブル後の復旧を動作継続にした場合 
　※その他パラメータNo.10＝2に設定し、入力ポートNo.＊に 
　　入力機能指定値7（動作一時停止解除信号）を設定します。 
　　別の入力ポートNo.＊に入力機能指定値17（駆動源遮断解除入力信号）に設定します。 

レディ出力 

レディ出力 

オートスタート 
プログラム 
起動信号入力 

プログラム 
自動起動 

レディ出力 

ソフトリセット 
信号入力 

プログラム 
起動中 

レディ出力 

サーボON 
信号入力 

サーボオン 

プログラム 
起動中 

非常停止 

駆動源遮断 
解除 

一時停止 
解除 

プログラム 
NO入力 

外部起動 
入力 

T1： レディ出力ONから外部起動信号が 
 入力できるまでの時間 
 T1＝Min. 10msec 
T2： プログラムNo.入力から外部起動信号が 
 入力できるまでの時間 
 T2＝Min. 50msec 
T3： 外部起動信号の入力時間 
 T3＝Min. 100msec

T1： 非常停止入力解除から駆動源遮断 
 解除入力できるまでの時間 
 T1＝Min. 2sec 
T2： 駆動源遮断解除入力時間 
 T1＝Min. 10msec 
T3： 一時停止解除入力時間 
 T1＝Min. 10msec

T1： レディ出力ONから入力ポートNo.＊ 
 に入力機能指定値3（ソフトリセット信号） 
 が入力できるまでの時間 
 T1＝Min. 10msec 
T2：ソフトリセット信号が機能するまでの時間 
 T2＝Min. 1sec 
T3： ソフトリセット信号解除からレディ信号が 
 出力するまでの時間 

T1： レディ出力ONから入力ポートNo.＊ 
 に入力機能指定値4（サーボON信号）が 
 入力できるまでの時間 
 T1＝Min. 10msec 
T2： サーボオフからサーボオンまでのインター 
 バル 
 T2＝Min. 1.5sec

T1： レディ出力ONから入力ポートNo.＊に 
 オートスタートプログラム起動信号が 
 入力できるまでの時間 
 T1＝Min. 10msec 
 
※プログラム自動起動： 
　その他パラメータNo.7のオートスタート 
　プログラム起動設定に、‘0’を設定します。 
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（2）タイミングチャート

プログラム1 プログラム2

T1

T1

T3

T3

T2

T2T1

T1

T1 T2

T3

T2

①プログラム起動 

②オートスタートでのプログラム起動 
　※入力ポートNo.＊に入力機能指定値5（オートスタートプログラム起動信号）を設定します。 

③ソフトリセット信号 
　※入力ポートNo.＊に入力機能指定値3（ソフトリセット信号）を設定します。 

④サーボオン信号 
　※入力ポートNo.＊に入力機能指定値4（サーボON信号）を設定します。 

⑤非常停止、イネーブル後の復旧を動作継続にした場合 
　※その他パラメータNo.10＝2に設定し、入力ポートNo.＊に 
　　入力機能指定値7（動作一時停止解除信号）を設定します。 
　　別の入力ポートNo.＊に入力機能指定値17（駆動源遮断解除入力信号）に設定します。 

レディ出力 

レディ出力 

オートスタート 
プログラム 
起動信号入力 

プログラム 
自動起動 

レディ出力 

ソフトリセット 
信号入力 

プログラム 
起動中 

レディ出力 

サーボON 
信号入力 

サーボオン 

プログラム 
起動中 

非常停止 

駆動源遮断 
解除 

一時停止 
解除 

プログラム 
NO入力 

外部起動 
入力 

T1： レディ出力ONから外部起動信号が 
 入力できるまでの時間 
 T1＝Min. 10msec 
T2： プログラムNo.入力から外部起動信号が 
 入力できるまでの時間 
 T2＝Min. 50msec 
T3： 外部起動信号の入力時間 
 T3＝Min. 100msec

T1： 非常停止入力解除から駆動源遮断 
 解除入力できるまでの時間 
 T1＝Min. 2sec 
T2： 駆動源遮断解除入力時間 
 T1＝Min. 10msec 
T3： 一時停止解除入力時間 
 T1＝Min. 10msec

T1： レディ出力ONから入力ポートNo.＊ 
 に入力機能指定値3（ソフトリセット信号） 
 が入力できるまでの時間 
 T1＝Min. 10msec 
T2：ソフトリセット信号が機能するまでの時間 
 T2＝Min. 1sec 
T3： ソフトリセット信号解除からレディ信号が 
 出力するまでの時間 

T1： レディ出力ONから入力ポートNo.＊ 
 に入力機能指定値4（サーボON信号）が 
 入力できるまでの時間 
 T1＝Min. 10msec 
T2： サーボオフからサーボオンまでのインター 
 バル 
 T2＝Min. 1.5sec

T1： レディ出力ONから入力ポートNo.＊に 
 オートスタートプログラム起動信号が 
 入力できるまでの時間 
 T1＝Min. 10msec 
 
※プログラム自動起動： 
　その他パラメータNo.7のオートスタート 
　プログラム起動設定に、‘0’を設定します。 
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4.　駆動源復旧要求と動作一時停止解除要求について
（1）駆動源復旧要求

①駆動源復旧要求が必要なケース
下記ケースに限り駆動源復旧要求が必要となります。
・任意の入力ポートを、駆動源遮断解除入力信号（専用機能）に指定し、
　駆動源遮断要因発生→遮断要因解除後の復旧。

②駆動源復旧要求方法
　 以下のいずれかの方法により、駆動源復旧要求を行うことができます。

・ 入力機能指定値‘17’を、入力ポートNo.に対応したⅠ/Oパラメータ（No.30～ 45、No.251～
258）に設定します。（Ⅰ/O機能一覧表・Ⅰ/Oパラメータ参照）

　指定した入力ポートNo.にONエッジ入力。
・ パソコンソフト、メニューより、コントローラ（Ｃ）→駆動源復旧要求（Ｐ）を実行
・ ティーチングボックス、モード選択画面より、Ctl（コントローラ操作）→RPwr（駆動源復旧要求）
を選択し、実行

（2） 動作一時停止解除要求
①動作一時停止解除要求が必要なケース
下記、いずれかのケースに限り一時停止解除要求が必要となります。
・その他パラメータNo.10を２（非常停止復旧種別＝動作継続復旧（自動運転中時のみ））に設定時、
自動運転中での非常停止→非常停止解除後の復旧（動作一時停止解除）

・その他パラメータNo.11を２（デッドマンSW・イネーブルSW復旧種別＝動作継続復旧（自動運
転中時のみ））に設定時、自動運転中でのデッドマンSWによる停止、またはイネーブルSWによ
る停止→停止解除後の復旧（動作一時停止解除）

・ 任意の入力ポートを、動作一時停止入力信号（専用機能）に指定します。入力機能指定値‘8’を、
入力ポートNo.に対応したⅠ/Oパラメータ（No.30～ 45、No.251～ 258）に設定します。（Ⅰ/O
機能一覧表･Ⅰ/Oパラメータ参照）
　自動運転中での指定した入力ポートNo.にOFFレベル入力（動作一時停止）→入力ポートNo.ON
レベル入力後の復旧（動作一時停止解除）

②動作一時停止解除要求方法
　 以下のいずれかの方法により、動作一時停止解除要求を行うことができます。

・ 任意の入力ポートを、動作一時停止解除信号（専用機能）に指定します。入力機能指定値‘7’を、
入力ポートNo.に対応したⅠ/Oパラメータ（No.30～ 45、No.251～ 258）に設定します。（Ⅰ/O
機能一覧表・Ⅰ/Oパラメータ参照）

　指定した入力ポートNo.にONエッジ入力。
・ パソコンソフト、メニューより、コントローラ（Ｃ）→動作一時停止解除要求（Ｌ）を実行
・ ティーチングボックス、モード選択画面より、Ctl（コントローラ操作）→RAct（動作一時停止解
除要求）を選択し、実行

※（1）①及び、（2）①のケースが重なっている場合では、まず、駆動源復旧要求を行った後、次いで、動作一
時停止解除要求を行う必要があります。
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5.　コントローラのデータ構成編

コントローラは、パラメータおよびSEL言語を駆使するためのポジションデータ・アプリケーションプ
ログラムの各データにより構成されています。
　

ポジションデータ・アプリケーションプログラムはお客様において作成していただく必要があります。
また、パラメータはお客様のシステムに合わせて変更が可能です。
パラメータ内容につきましては、付録  パラメータ一覧表を参照ください。

PSEL コントローラのデータ構成 

パラメータ 

ポジション 
データ 

メイン 

SEL言語 

アプリケー 
ション 
プログラム 
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5.1　データ保存方法

　PSELコントローラのデータ保存フローは下図の様になっています。
　パソコンソフトまたはティーチングボックスからデータ転送を行っても下図のようにメモリに書き込まれた
だけであり、電源OFFまたはコントローラリセットによりそのデータは消去されてしまいます。
　確実に保存するためにも、保存しておきたいデータはフラッシュ書込みを行うようにしてください。

5.1.1　出荷時の設定　システムメモリバックアップバッテリを使用しない場合
その他パラメータNo.20＝ 0（システムメモリバックアップバッテリ非装着）

　

　プログラム・パラメータ・シンボル・ポジションは再起動時にはフラッシュメモリから読込ます。
フラッシュへの書込みをしないとメモリのデータは編集前の元データとなってしまいます。
　コントローラは常にメインCPUメモリのデータに従い動作します。（パラメータは除く）
注意：SELグローバルデータはバックアップバッテリー非装着では保持できません。
　　　制御電源OFFまたはソフトウェアリセットで消去されます。
　　　エラーリストは制御電源OFFで消去されます。　

パソコン、ティーチング 
ボックスでの編集データ 

電源ONの間データを保持 
リセットによりデータ消去 

電源OFFしてもデータを保持 

PCソフト 
TP

転　送 転　送 

転　送 

メインCPUメモリ 

プログラム 
パラメータ（エンコーダ 
　パラメータ以外） 

シンボル 
ポジション 

エンコーダパラメータ 

メインCPUフラッシュメモリ 

スレーブカードメモリ 

フラッシュ書込み 

リセット時転送 

リセット時転送 

SELグローバルデータ 
（フラグ・変数・ストリング） 

エラーリスト 
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　プログラム・パラメータ・シンボルは再起動時にはフラッシュメモリから読込ます。フラッシュ
への書込みをしないとメモリのデータは編集前の元データとなってしまいます。
　コントローラは常にメインCPUメモリのデータに従い動作します。（パラメータは除く）

パソコン、ティーチング 
ボックスでの編集データ 

電源ONの間データを保持 
リセットによりデータ消去 

電源OFFしてもデータを保持 

PCソフト 
TP

転　送 
転　送 

転　送 

メインCPUメモリ 

プログラム 
パラメータ（エンコーダ 
　パラメータ以外） 

シンボル 

エンコーダパラメータ 

メインCPUフラッシュメモリ 

スレーブカードメモリ 

ポジション 

SELグローバルデータ 
（フラグ・変数・ストリング） 

エラーリスト 

バッテリバックアップメモリ 

転　送 

フラッシュ書込み 

リセット時転送 

リセット時転送 

5.1.2　システムメモリバックアップバッテリ（オプション）使用の場合
その他パラメータNo.20＝２（システムメモリバックアップバッテリ装着）に設定変更が必要です。
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5.2　注意事項

パラメータをファイルに保存する際の注意事項
エンコーダパラメータは、アクチュエータのエンコーダ自身のEEPROMに記憶されています。（他
のパラメータ種別とは異なり、コントローラ内のメモリではありません。）電源投入時またはソフト
ウェアリセット時に、エンコーダパラメータは、EEPROMからコントローラに読込まれます。
この為、アクチュエータ（エンコーダ）非接続状態で電源投入（またはソフトウェアリセット）され
たコントローラのパラメータをファイルに保存した場合、このファイルに保存されるエンコーダパラ
メータは無効な値となります。

パラメータファイルをコントローラに転送する際の注意事項
パラメータファイルをコントローラに転送する際、エンコーダパラメータはエンコーダのEEPROM
に転送されます。（製造情報・機能情報は除く）
この為、アクチュエータ非接続状態で起動したコントローラから読み出したパラメータファイルを
コントローラに転送する場合、エンコーダのEEPROMには無効な値のエンコーダパラメータが書き
込まれてしまうことになります。（アクチュエータが接続されているコントローラへの転送を行った
場合）
パラメータをファイルに保存する際には、アクチュエータを接続した状態で行ってください。

データ転送及びフラッシュ書込み時の注意事項
　データ転送中及びフラッシュ書込み中は絶対に主電源をOFFしないでください。
　データが失われコントローラが動作できなくなる場合があります。
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第 5章　メンテナンス

・システムが常に正常な動作を保つためには、日常の保守、点検が必要です。保守、点検の前には必
　ず、 電源をOFFしてから行ってください。
・点検時期は６カ月～１年に１回を標準としますが、周囲の環境に応じて、点検時期を早めてください。

1.　点検箇所

・コントローラへの供給電圧が仕様範囲内か確認してください。
・コントローラの通風孔を点検し、ゴミ、ホコリ等が付着していれば取り除いてください。
・コントローラケーブル（コントローラ → アクチュエータ）を点検し、ネジ等にゆるみ、断線がない
   か確認してください。
・コントローラの取付けネジ等にゆるみがないか確認してください。
・各ケーブル（軸間ケーブル、汎用入出力ケーブル、システム IOケーブル、電源ケーブル）を点検し、
　ゆるみ、断線、ガタ等がないか確認してください。

2.　消耗予備部品

万一故障した時、早期に故障箇所を発見したとしても、修復用部品がなければ修復不可能です。消耗部
品は、予備品としてお客様にてお持ちくださることをおすすめします。

消耗品
・ケーブル類　
・システムメモリバックアップ用バッテリ（オプション）当社製 AB-5　…　交換期間約 5年
　※：交換期間は、使用状況により異なります。詳細は付録「◎バッテリバックアップ機能」を参照してくだ
　       さい。

バッテリの電圧が低下しますとパネルウィンドにエラーコードが表示されます。

バッテリ電圧低下時のエラーコード
システムメモリバックアップ用バッテリ Ａ 01またはＡ 02
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3.　システムメモリバックアップ用バッテリ（オプション）交換手順

システムメモリバックアップについて
PSELコントローラではオプションのシステムメモリバックアップ用バッテリを装着し「その他パラメータ

No.20　バックアップバッテリ装着機能種別」＝２（装着）を設定している場合、下記 SRAMデータ

8 ポジションデータ
8 SELグローバルデータ（フラグ、整数・実数変数、ストリング変数）
8 エラーリスト

は、電源をOFFしても保持しています。
システムメモリ保持用バッテリの交換は必ず下記手順に従ってください。

注意：「その他パラメータNo.20　バックアップバッテリ装着機能種別」＝２（装着）
設定のまま、システムメモリ保持用バッテリの取り外しを行うと、S R A Mの上記内容は、消
えてしまいます。

　　：S R A M の内容が消えた場合でもポジションデータを復活できる様に、パソコン対応ソフト
で、予め、ポジションデータをファイルへ保存してください。
ポジションデータのファイル保存方法は、「X-SELパソコン対応ソフト取扱説明書  6. ポジ
ションデータ編集ウィンドウ」を参照ください。

（1）コントローラ電源をONします。

（2）「その他パラメータNo.20　バックアップバッテリ装着機能種別」の現状値を記録します。（メモして
ください。）（システムメモリ保持用バッテリー交換終了後、パラメータを元の状態に戻す際、使用。）

（3）パソコン対応ソフトをお持ちの場合は、パソコン対応ソフトによりポジションデータをファイルへ
保存してください。SRAMデータのフラッシュROMへの保存に失敗した場合に備えて念の為、バッ
クアップします。

（4）「その他パラメータNo.20　バックアップバッテリ装着機能種別」を“1”に変更し、コントローラへ
転送後、フラッシュROM書込みを行います。（ポイントデータがフラッシュROMに保存されます。）

※この時、確実にフラッシュROM書込みが終了したことを確認してください。

（5）ソフトウェアリセットを行い、コントローラを再起動してください。（このタイミングでSELグロー
バルデータ、エラーリストがフラッシュROM特殊エリアに保存されます。）

（6）コントローラ再起動完了したら電源をOFFしてください。

※この時、コントローラ再起動開始から、コントローラの RDYの LED表示が点灯するまでは確実に電源ON

状態を保持してください。

（7）システムメモリ保持用バッテリの交換を行います。（1）～（6）の手順を確実に行っていないとSRAM
データは消えてしまいます。

ポジションデータのファイル保存方法は、「X-SEL パソコン対応ソフト取扱説明書　6. ポジ

ションデータの編集」を参照ください。

第 1部　設置編

73



74

第 1部　設置編

第
1
部　

第
5
章

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

58

第１部　設置編

②新しいバッテリをホルダに入れ、コネクタを接続します。
　コネクタのフックが向って右側になる様に接続します。

①バッテリのコネクタを外し、バッテリを引き出します。

バッテリ交換方法

（8）システムメモリ保持用バッテリの交換が終了し、バッテリが確実に取付られている事を確認したら、
コントローラの電源をONしてください。

（9） 「その他パラメータNo.20　バックアップバッテリ装着機能種別」を手順（2）で記録した値に戻し、
コントローラへ転送後、フラッシュROM書込みを行います。

     ※この時、確実にフラッシュROM書込みが終了したことを確認してください。

（10）ソフトウェアリセット（コントローラ再起動）を行ってください。
   （注）ソフトウェアリセットまたは電源再投入を行わずに運転を行うと、
　　　   エラーNo.C70 ABS座標未確定エラー
　　　   エラーNo.C6F 原点復帰未完了エラー
　　　   が発生する場合があります。

（11）コントローラが再起動したら、SRAMデータが復元された事を確認してください。

第 1部　設置編

74



75

第 2部　プログラム編

第
2
部　

第
1
章

Ｓ
Ｅ
Ｌ
言
語
の
デ
ー
タ

59

第２部　プログラム編

・変数 99および199は、本システムが演算用に使用する特別な変数です。こ
の２つの変数の汎用的な使用は避けてください。
・表内の数値はあくまで、ソフト的に扱える数値範囲です。
入出力ポート、軸数関連、SIO関連等、物理的デバイスが必要な項目は、発
売している基板等の可能な組合せやシリーズによって決定されます。

第 2部　プログラム編
第１章　SEL言語のデータ
1.　SEL言語で取扱う数値と記号

1.1　取扱い数値と記号一覧表
プログラム上で必要な各種機能数値と記号を使って表わします。

注意

機       能 　　グローバル領域 　　　ローカル領域 備　考
入力ポート 000～ 299（300） 機種により異なります
出力ポート 300～ 599（300） 機種により異なります
フラグ 600～ 899（300） 900～ 999（100）

変数（整数） 200～ 299（100） 1～ 99（99） 99は IN,INB,OUT,OUTB等
1200～ 1299（100） 1001～ 1099（99） で使用

変数（実数） 300～ 399（100） 100～ 199（100） 199は PPUT, PGET, PARG

1300～ 1399（100） 1100～ 1199（100） 等で使用
ストリング 300～ 999（700） 1～ 299（299）
タグNo. 1～ 256（256）

サブルーチンNo. 1～ 99（99）
ゾーンNo. 1～ 4（4）
パレットNo. 1～ 10（10）
軸No. 1～ 2（2） 機種により異なります

軸パターン 0～ 11

ポジションNo. 1～ 1500（1500）
プログラムNo. 1～ 64（64）
ステップNo. 1～ 2000（2000）
タスクレベル NORMAL/HIGH（2）

SIOチャンネルNo. 0（1）
WAITタイマー 1

１ショットパルスタイマー 16（同時動作可能数）
ラダータイマー ローカルフラグ（100）

仮想入力ポート（SELシステム→
SELユーザープログラム） 7000～ 7299（300）

仮想出力ポート（SELユーザー
プログラム→ SELシステム） 7300～ 7599（300）

シンボル定義数 　　　　　　　　　　　　  500

コマンド内シンボル使用回数 2500（リテラルと合わせて）
どのプログラムからも 各プログラムで個別に
共通に使用できます 参照します

プログラム起動時に
クリアされます

第 2部　プログラム編
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第２部　プログラム編

●オプションのシステムメモリバッテリを装着した場合、コントローラの電源をOFFしてもグローバル領域
　の変数・フラグのデータは保持できます。
　（その他パラメータNo.20＝２の場合。「第１部　第４章　4.1.2 システムメモリバックアップバッテリ
　使用の場合」参照）

●ローカル領域の変数・フラグはプログラム起動時にクリアされます。

● SEL言語で取り扱える数値の範囲について
整数および実数が取り扱えます。しかし、これらには以下の制約事項がありますので充分に注意して　
ください。

①数値データについて
　PSELコントローラで扱える数値は、符号・小数点を含めて最大８桁です。
　整数：－ 9,999,999～ 99,999,999
　実数：数値の大小に関係無く、符号・小数点を含めて最大８桁です。
　例）999999.9、0.123456、－0.12345、また浮動小数点で演算されますと有効数字は７桁までしか保証
されません。また浮動小数点特有の誤差が含まれることがあることをご承知置きください。

②ポジションデータについて
ポジションデータの入力範囲は整数部４桁 小数点部３桁迄です。　ー 9999.999～ 9999.999
（最大値はアクチュエータの機種により異なります。）
ポジションデータを数値データとして内部演算した場合（乗除算を繰り返しますと）、最後の桁の精度が
問題になってくることがあります。

ご使用に当たってこれらの点を充分に配慮してください。特に実数を用いた比較演算でCPEQ命令を用
いますと一致を見ることはほとんどありません。この場合は大小関係を併用して見るコマンドCPLE／
CPGEを用いる必要があります。

1.2　入出力ポート
（1）入力ポート
　　リミットスイッチ、センサースイッチ等の入力ポートとして使用します。

　　　　　　　　　　　

（2）出力ポート
　　各種出力ポートとして使用します。

入力番号割付け
000～ 023（標準）

出力番号割付け
300～ 307（標準）

(その他のパラメータNo.20 = 2の場合。「第 1部　第 4章　5.1.2システムメモリバックアップバッ

テリ使用の場合」参照 )
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7000 常時OFF

7001 常時ON

7002 システムメモリバックアップバッテリ電圧低下警告
7003 システムメモリバックアップバッテリ電圧異常
7004 （システム予約＝使用厳禁）
7005 （システム予約＝使用厳禁）
7006 最重レベルシステムエラー＝メッセージレベルエラー発生中
7007 最重レベルシステムエラー＝動作解除レベルエラー発生中
7008 最重レベルシステムエラー＝コールドスタートレベルエラー発生中
7009 （システム予約＝使用厳禁）
7010 駆動源遮断要因発生中（遮断解除入力待ち状態含む）
7011 全動作解除要因発生中ラッチ信号（１ショット解除要因認識の為ラッチ信号｡ラッチ解除は、7300-ON）
7012 全動作一時停止要因発生中（再スタート SW待ち状態含む）（自動運転認識中のみ有効）
7013 全サーボ軸インターロック要因発生中（全動作一時停止要因＋インターロック入力ポート要因）
7014 （システム予約＝使用厳禁）
7015 第 1軸アブソデータバックアップバッテリ電圧低下警告
7016 第 1軸アブソデータバックアップバッテリ電圧異常（パワーONリセット・ソフトウェアリセットまでラッチ）
7017 第 2軸アブソデータバックアップバッテリ電圧低下警告
7018 第 2軸アブソデータバックアップバッテリ電圧異常（パワーONリセット・ソフトウェアリセットまでラッチ）

7019～ 7026 （将来拡張用＝使用厳禁）
7027～ 7040 （システム予約＝使用厳禁）
7041～ 7070 （将来拡張用＝使用厳禁）

7071 AUTOモード中
7072 自動運転中

7073～ 7100 （システム予約＝使用厳禁）
7101 プログラムNo.01実行中（一時停止中含む）
～ ～

7164 プログラムNo.64実行中（一時停止中含む）
7165～ 7299 （将来拡張用＝使用厳禁）

ポードNo. 機　　能

1.3　仮想入出力ポート
（1）仮想入力ポート
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ポードNo. 機　　能

7300 全動作解除要因発生中ラッチ信号（7011）ラッチ解除出力。（動作解除要因無し時のみラッチ解除される。）（ラッ
チ解除トライ後、7300はOFFされる）

7301～ 7380 （将来拡張用＝使用厳禁）

7381～ 7399 （システム予約＝使用厳禁）

7400～ 7599 （将来拡張用＝使用厳禁）

（2）仮想出力ポート
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1.4　フラグ
フラグは旗（Flag：フラッグ）の意味ですが、中身は“メモリー”で、データのセット・リセットを行い
ます。シーケンサでいう“補助リレー”にあたります。
フラグは、すべてのプログラムで使用できる汎用フラグ（グローバルフラグ）600～899番と、個々のプ
ログラムでのみ使用できる専用フラグ（ローカルフラグ）900～ 999番の 2種類があります。
汎用フラグ（グローバルフラグ）は、電源をOFFしても保存（バッテリーバックアップ）されます。
専用フラグ（ローカルフラグ）は、電源OFFでクリアされます。　

　フラグ番号　　600～ 899　　全プログラムで使用可　　　　　“汎用フラグ（グローバルフラグ）”

　フラグ番号　　900～ 999　　各プログラムで個別に使用可　　“専用フラグ（ローカルフラグ）”　　
　　　　

　BTON   600

　BTON   900

　プログラム　1

　WTON   600

　BTON   900

　プログラム　n

　フラグ 600　ON待ち　フラグ 600をONする

（この様に汎用フラグを使用
　して、信号のやりとりができる）

（同じ番号ですが、専用フラグの
　ため、プログラム毎に存在します）
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1.5　変数
（1）変数の意味
変数とは、ソフトウェアの専門用語です。わかりやすく表現しますと“数値を入れる箱”と考えてくだ
さい。数値を入れたり、数値を取り出したり、加減算したり、いろいろなことができます。

この命令の場合は、図のように変数1の箱にすでに2が入っていれば、＋1されて結果は3になります。

命令　　　操作 1　　　操作 2
ADD　　　　1　　　　　1
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（2）変数の種類
　 変数は、次のように 2種類あります。

①整数型変数
　 　小数点以下が取り扱えない変数です。
　 　［例］1234

実数 199は、本システムが使用する実数演算用の特別なレジスターです。
プログラム上で入力できるのは、-99,999.9から 999,999.9までの数（符号付
8桁）です。

変数 99は、本システムが使用する整数演算用の特別なレジスターです。
プログラム上で入力できるのは、-9,999,999から99,999,999までです。　　　

②実数型変数
　 　実際の数値のことで、小数点以下も取り扱うことができる変数です。
　 　［例］1234.567

（小数点）

　整数型変数番号      200～ 299　　      全プログラムで使用可　　　　　“グローバル整数変数”
 1200～ 1299

　整数型変数番号　　 1～ 99　　          各プログラムで個別に使用可　　“ローカル整数変数”　　　　
　　

 1001～ 1099

　実数型変数番号     300～ 399             全プログラムで使用可　　　　　“グローバル実数変数”
 
1300～ 1399

　実数型変数番号     100～ 199             各プログラムで個別に使用可　　“ローカル実数変数”　　　　　
　

 1100～ 1199

注意

注意
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③“＊”（アスタリスク）のついた変数（間接指定）
　 “＊”（アスタリスク）は、変数を指定する時に使います。
次の例は、変数箱 2へ変数箱 1の中身を入れることになります。変数箱 1に、“1234”が入っていれば、
変数箱 2へ“1234”が入ることになります。

命令　　　操作 1　　　操作 2

LET　　　　1　　　　  1234

このような使い方を間接指定といいます。

命令　　　操作 1　　　操作 2

LET　　　　2　　　　　＊ 1

シンボル化（1.8　シンボル参照）した変数を間接指定する場合も、“＊”を使用します。

変数 ABCに 1をいれます。
変数 BCDに 2をいれます。
変数 ABCに変数 BCDの内容 2を足します。
（変数 ABCの内容は、3になります。）

命令　　　操作 1　　　操作 2

LET ABC   1

LET BCD   2

ADD ABC 　   ＊BCD

第 2部　プログラム編
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1.6　タグ（TAG）
“タグ（TAG）”とは“見出し”のことです。
よく本で見たいところにラベルを貼ります。これと意味あいは同じです。
ジャンプ命令“GOTO”で指定される飛び先が“タグ（TAG）”になります。

命令　　　　　　操作 1　　
TAG　タグNo.（1～ 256の整数値）

各プログラムで個別に使用可。

　TAG   1

　GOTO   1

第 2部　プログラム編
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1.7　サブルーチン
プログラムの中で何回も繰り返し使用する部分を切り出して、“サブルーチン”として登録しておけば、
少ないステップ数で処理できます。（最大 15までネスティングできます）
各プログラムで個別に使用可。

　命令　　　　　　　　　　　　操作 1　　
  EXSR　　サブルーチンNo.（1～ 99の整数値、変数も可）
サブルーチン実行命令

　命令　　　　　　　　　　　　操作 1　　
  BGSR　　　       サブルーチンNo.（1～ 99の整数値）
サブルーチン開始宣言

　命令　　　　　　　　　　　　操作 1　　
  EDSR　　　
サブルーチン終了宣言

サブルーチンコールします。

第 2部　プログラム編

84



85

第 2部　プログラム編

第
2
部　

第
1
章

Ｓ
Ｅ
Ｌ
言
語
の
デ
ー
タ

69

第２部　プログラム編

1.8　シンボル
PSELコントローラでは変数No.フラグNo.等の数値をシンボルとして扱うことができます。
シンボル編集の方法については、X-SELティーチングボックス取扱説明書「シンボル編集」または、
X-SEL用パソコン対応ソフト取扱説明書「シンボル編集ウィンドウ」を参照ください。

（1）サポート範囲　　　　　　
シンボル化をサポートしている範囲は下記の通りです。
変数No. 　フラグNo.　タグNo.　サブルーチンNo.　プログラムNo.　ポジションNo.　
入力ポートNo.　出力ポートNo.　軸No.　定数

（2）シンボル記述規約
①アルファベットから始まる最大半角９文字の半角英数字、または、アンダースコア。
（注意：文字列リテラルは、MAX半角８文字）

　　　※パソコンと、ティーチングボックスのフォントの違いにより、同一アスキーコードでも、表示が異なる場
合があるので注意。（文字列リテラルも同様）

５Ch・・・パソコン対応ソフト：バックスラッシュ＼（海外等時）
ティーチングボックス：円 ¥

７Eh・・・パソコン対応ソフト： ～
ティーチングボックス：右矢印 →

②同一機能内での同一名シンボルは定義禁止。（プログラム異なるローカル同士は許可）
③フラグNo.／入力ポートNo.／出力ポートNo.グループに同一名シンボルは定義禁止。
（プログラム異なるローカル同士は許可）
④整数変数No.／実数変数No.グループに同一名シンボルは定義禁止。
（プログラム異なるローカル同士は許可）
⑤整数定数／実数定数グループに同一名シンボルは定義禁止。

（3）定義数：MAX500

（4）全 SELプログラムでのシンボル使用回数：文字列リテラルと合わせてMAX2500回
※入力条件･操作１操作２･出力部全てをシンボル記述すると、１ステップで使用回数４となります。

1.9　文字列リテラル
一部のストリング操作命令で扱われる「’」「’」で囲まれ部分を内容（MAX半角８文字）とする文字列です。
「’」「’」内には、パソコンソフトの場合、アスキーコード20h～７Ehのうち、キーボード入力可能な半
角文字、ティーチングペンダントの場合は、半角英数字・半角アンダースコアが使用可能です。
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1.10　軸の指定
軸の指定をするには、軸No.で行う場合と軸パターンで行う場合があります。

（1）軸No.と軸の表示
多軸を表現するために次のように表示します。

　軸No.　　軸の表示
　1軸　　　　1軸
　2軸　　　　2軸

このような表示にセットされていますが、軸No.をシンボル化することもできます。

何軸かのうちのひとつの軸だけを指定する場合には、軸No.にて行います。
・ 軸No.で指定する命令
　 BASE, PPUT, PGET, ACHZ, AXST, PASE, PARG, PRDQ, ECMD（1.5）
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　　軸No. ２軸 １軸
　 使用する １ １
   使用しない ０ ０

（2）軸パターン
どの軸を使用するかを、“１”あるいは“０”を用いて表わします。

（上位）

［例］１軸と２軸を使用する場合
　　　  ２軸

         ↓
          11・・・となります。
            ↑
           1軸

［例］２軸を使用する場合
　　　  ２軸

 ↓
               10・・・となります。（この場合、０は２軸の位置を表わすために必要です）

軸パターンを変数間接指定する場合
軸パターンを２進数表示と見なし、これを 10進数に変換した値を、変数に代入します。

［例］２軸のみを原点復帰させるには軸パターンでは

HOME 10

間接指定では
10（２進数）→２（10進数）なので

LET           ６ ２
HOME ＊６

何軸かのうち、同時にいくつかの軸を指定する必要がある場合には、軸パターンにて行います。
・  軸パターンで指定する命令
　 OFST, GRP, SVON, SVOF, HOME, JFWN, JFWF, JBWN, JBWF, STOP, PTST, PRED
　 CHVL, PBND, WZNA, WZNO, WZFA, WZFO, MOVD, MVDI, PTRQ

（下位）
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SEL言語は、ポジション部（ポジションデータ＝座標値 .他）と命令部（アプリケーションプログラム）に
分かれています。

2.　ポジション部

ポジションデータには、座標値、速度、加速度、減速度を設定し、格納します。

※１アクチュエータの機種によって異なります。
※２ポジションデータに速度、加速度、減速度を設定した場合、下表の優先順位に示します様にアプリケー
ションプログラムに設定したデータより優先されます。
アプリケーションプログラムのデータを有効にしたい場合は、空欄にしてください。

回転軸は、mmを度（deg）で扱います。
軸別パラメータNo.１ 軸動作種別＝１（回転移動軸（角度制御））の場合、mmで表現されているものは、
全て（パラメータ等も含む）度（deg）と読み替えて考えます。
この場合の度（deg）は、ギア比パラメータ（軸別パラメータNo.50,51）を正しく設定してあるならば、末
端回転体の角度（deg）を表します。

例）距離 １mm　 →１度（deg）
 　  速度　 １mm／ sec　 →１度（deg）／ sec
　   加減速度　 １Ｇ＝ 9807mm／ sec2

→ 9807度（deg）／ sec2

３

  ポジションNo.

１
２

   ２軸  減速度↓

1498

1499

1500

   速度  加速度   １軸

± 2000000.000mm

↓

※１、２
１～ 2000/mmsec

↓

※２
標準
0.3G

↓

※２
標準
0.3G

優先順位 速　度 加速度（減速度）
１ 操作１のポジションデータの設定値 操作１のポジションデータの設定値
２ VEL命令の設定値 ACC（DCL）命令の設定値

３ 全軸パラメータNo.11加速度初期値
（全軸パラメータNo.12減速度初期値）
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3.　命令部

SEL言語の最大の特徴は、極めてシンプルな命令の構造にあります。構造がシンプルなため、コンパイ
ル（コンピュータ言語に翻訳）する必要がなく、インタープリタ（翻訳しながら動作する）で、高速動作し
ます。

3.1　SEL言語の構造
命令の 1ステップは、次の構造になっています。

ラダー図的に表現すると、

（1）命令の前にある条件は、極めて巧妙な仕掛けで BASIC（ベーシック）言語の“IF～ THEN・・・”に
　　相当しています。

  IF～ THEN・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・・ELSE・・・・・・

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　次へステップ

①入力条件が成立した時は命令を実行し、出力指定があれば出力ポートをONし、入力条件が成立しない
時は後の命令の如何（ex.WTON,WTOF）を問わずに次のステップに進みます。
当然出力ポートには何も起こりませんが注意が必要です。
②条件設定のない場合には、無条件に命令を実行します。
③条件を逆条件（一般的にいうｂ接点 ┤　）で使用したい時は、条件のところに“N”（NOT）をつけます。
④入力条件には、入力ポート、出力ポート、フラグが使用できます。
⑤操作１、操作２、出力部は間接指定ができます。

（2）命令、操作１、操作２の後にある出力は、次のような動作となります。

①アクチュエータ動作制御命令等では、命令実行開始と同時にOFFとなり、実行完了でONとなります。
演算命令等では、結果がある特定の値になるとONし、それ以外ではOFFとなります。
②出力部には、出力ポートとフラグが使用できます。

├

     命令  　       操作１          操作２　　　　　     　　　　　　　　  出力

     命令  　       操作１          操作２　　　　　     　　　　　　　　  出力

操作 2操作 1命令・宣言
命令・宣言 出力部

（出力ポート・フラグ）
入力条件

（入出力・フラグ）
拡張条件

(AND・OR)

     命令  　       操作１          操作２　　　　　     　　　　　　　　  出力

↓
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3.2　拡張条件
条件を複雑に組み合わせることも可能です。

　　AND拡張　　　　　　　（ラダー図的表現）　　　　　　　　　　（SEL言語）

条件 1

条件 2

条件３

AND

AND

拡張
条件

入力
条件 命令 操作１ 操作２

命　　令
出力部

条件１

条件２

条件３

  A

   A 命令 操作１ 操作２

条件 1

条件 2

条件３

AND

拡張
条件

入力
条件 命令 操作１ 操作２

命　　令
出力部

条件１

条件２
条件３

  A

  O 命令 操作１ 操作２

条件１
拡張
条件

入力
条件 命令 操作１ 操作２

命　　令
出力部

条件１

条件２  O

　　OR拡張

　　AND拡張とOR拡張

条件 2

OR
命令 操作１ 操作２

OR
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第２章　SEL言語命令コード一覧表
1.　機能別

操作１・操作２・出力は全て、変数間接指定が可能です。
条件・操作１・操作２・出力はシンボルでの入力が可能です。
操作１・操作２の（　　）内の入力項目は任意です。
「アクチュエータ制御宣言」命令は、プログラム中に一旦実行すると、そのプログラム起動中は有効なま
まです。「アクチュエータ制御宣言」命令で一旦設定した数値（操作1、操作2等）を変更する場合には、プログ
ラム中の必要な箇所で再設定を行います。つまり、最後に実行された命令で設定した数値が有効になります。
出力部は、命令実行時に一旦OFFされます。その後、命令実行終了後、出力部操作種別の条件により、
必要に応じ、ONされます。（条件が合わない場合にはOFFされます。）
注意：比較命令CP□□（CPEQ,CPNE,CPGT,CPGE,CPLT,CPLE）の出力部は命令実行時に一旦OFFはされません。

  区分    条件　   命令　　　　    操作 1　　　　　　      　 操作 2　　　      出力 機能　 ページ
自由 LET　 代入変数　　 代入数　　 ZR　　代入

 自由 TRAN　　 複写先変数　　 複写元変数　　 ZR　　複写
 自由 CLR　　 消去開始変数　　 消去終了変数　　 ZR　　変数消去
 自由 ADD　　 被加変数　　 加数　　 ZR　　加算
 自由 SUB　　 被減変数　　 減数　　 ZR　　減算
 自由 MULT 被乗変数　　 乗数　　 ZR　　乗算
 自由 DIV　　 被除変数　　 除数　　 ZR　　除算
 自由 MOD　　 剰余代入変数　　 除数　　 ZR　　剰余算
 自由　 SIN　　 正弦代入変数　　 演算数〔ラジアン〕 ZR　　正弦
 自由　 COS　　 余弦代入変数　　 演算数〔ラジアン〕 ZR　　余弦
 自由 TAN　　 正接代入変数　　 演算数〔ラジアン〕　 ZR　　正接
 自由　 ATN　　 逆正接代入変数　　 演算数 ZR　 逆正接
 自由 SQR　　 平方根代入変数　　 演算数　　 ZR　　平方根
 自由 AND　　 被論理積変数　　 演算数　　 ZR　　論理積
 自由　 OR　　 被論理和変数　　 演算数　　 ZR　　論理和
 自由　 EOR　　 被排他的論理和変数　　 演算数　　 ZR　　排他的論理和
 自由 CP□□　 比較変数　　 比較数　　　　 比較
 自由　 TIMW 待ち時間（秒）　　 禁止 TU　 時間待ち
 自由　 TIMC プログラムNo.　 禁止 CP 時間待ち解除
 自由　 GTTM 時間代入変数　　 禁止 CP 時間取得
 自由　 BT□□ 開始出力・フラグ　　 （終了出力・フラグ）　 CP 出力・フラグ［ON　OF　NT］

自由 BTPN 出力ポート・フラグ タイマー時間 CP ONパルス出力
自由 BTPF 出力ポート・フラグ タイマー時間 CP OFFパルス出力
自由 WT□□ 入出力・フラグ　　 （待ち時間）　　 TU　 入出力・フラグ［ON　OF］待ち

 自由 IN　　 先頭入出力・フラグ　 終了入出力・フラグ　　 CC 2進数入力（Max32bit）
 自由　 INB　　 先頭入出力・フラグ　 変換桁数　　 CC BCD入力（Max8桁）
 自由　 OUT　　 先頭出力・フラグ　 終了入出力・フラグ　　 CC 2進数出力（Max32bit）
 自由　 OUTB　 先頭出力・フラグ　 変換桁数　　 CC BCD出力（Max8桁）
  自由　 FMIO　 フォーマット種別　 禁止　　 CP IN（B）OUT（B）命令フォーマット設定

変
数
代
入

算
術
演
算

関
数
演
算

論
理
演
算
比較 EQ   NE   GT

GE   LT   LE

入
出
力
・
フ
ラ
グ
操
作

タ
イ
マ
Ｉ

85

86

87

88

88

89

89

90

91

91

92

92

93

94

95

96

97

98

99

100

101

102

103

104

105

106

107

108

109

ＥＱ：操作１＝操作２、ＮＥ：操作１≠操作２、ＧＴ：操作１＞操作２、
ＧＥ：操作１≧操作２、ＬＴ：操作１＜操作２、ＬＥ：操作１≦操作２、

出力部操作種別
ＣＣ：コマンド正常終了、ＺＲ：演算結果ゼロ、ＰＥ：動作完了、
ＣＰ：命令通過、ＴＵ：タイムアップ
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105
106
107
107
108
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109
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112
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114
115
116
117
118
119
120
121
122
123
124
125
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自由 VEL　　 速度〔mm/sec〕　　 禁止 CP 速度設定
 自由　 OVRD　 速度比〔%〕　　 禁止 CP 速度係数設定
 自由 ACC　　 加速度〔G〕　　 禁止 CP 加速度設定

自由 DCL 減速度〔G〕 禁止 CP 減速度設定
 自由 SCRV　 比率〔%〕　　 禁止 CP S字モーション比率設定
 自由　 OFST　　 設定軸パターン　　 オフセット値〔mm〕　　 CP オフセット設定
 自由 DEG　　 分割角度〔度〕　　 禁止 CP 分割角度設定
 自由　 BASE　　 基準軸 No.　　 禁止 CP 基準軸設定
 自由 GRP　　 有効軸パターン　　 禁止 CP グループ軸設定
 自由　 HOLD　　（一時停止入力ポート）　 （HOLDタイプ） CP 一時停止ポート宣言
 自由 CANC　 （中止完了入力ポート）　 （CANCタイプ） CP 中止完了ポート宣言

自由 VLMX 禁止 禁止 CP VLMX速度指定
自由 DIS 距離 禁止 CP スプライン分割距離設定
自由 POTP ０または１ 禁止 CP PATH出力タイプ設定
自由 PAPR 距離 速度 CP PUSH命令距離速度設定
自由 QRTN ０または１ 禁止 CP クイックリターンモード設定

自由 PGET 軸No. ポジションNo. CC 位置を変数 199に代入
 自由 PPUT 軸No.　 ポジションNo.　 CP 変数 199の値を代入
 自由 PCLR 開始ポジションNo.　 終了ポジションNo.　　 CP ポジションデータ消去

自由 PCPY 複写先ポジションNo. 複写元ポジションNo.　 CP ポジションデータ複写
 自由　 PRED　 読取り軸パターン　　 格納先ポジションNo.　 CP　 軸の現在位置読取り

自由 PRDQ 軸No. 変数No. CP 軸の現在位置読取り（1軸ダイレクト）
 自由 PTST　　 確認軸パターン　　 確認ポジションNo.　 CC ポジションデータ確認
 自由　 PVEL　　 速度〔mm/sec〕　 代入先ポジションNo.　 CP ポジション速度代入
 自由 PACC　　 加速度〔G〕　　 代入先ポジションNo.　 CP　 ポジション加速度代入

自由 PDCL 減速度〔G〕　 代入先ポジションNo.　 CP ポジション減速度代入
 自由　 PAXS　　 軸パターン代入変数No. ポジションNo.　　 CP 軸パターン読取り
 自由　 PSIZ　　 サイズ代入変数No.　 CP ポジションサイズ確認

自由 GVEL 変数No. ポジションNo. CP 速度データ取得
自由 GACC 変数No. ポジションNo. CP 加速度データ取得
自由 GDCL 変数No. ポジションNo. CP 減速度データ取得

ポ
ジ
シ
ョ
ン
操
作

出力部操作種別
ＣＣ：コマンド正常終了、ＺＲ：演算結果ゼロ、ＰＥ：動作完了、
ＣＰ：命令通過、ＴＵ：タイムアップ
ＥＱ：操作１＝操作２、ＮＥ：操作１≠操作２、ＧＴ：操作１＞操作２、
ＧＥ：操作１≧操作２、ＬＴ：操作１＜操作２、ＬＥ：操作１≦操作２、

 区分    条件　   命令　　　　    操作 1　　　　　　      　 操作 2　　　      出力 機能　 ページ
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ア
ク
チ
ュ
エ
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タ
制
御
命
令

構
造
化
Ｄ
Ｏ

多
分
岐

出力部操作種別
ＣＣ：コマンド正常終了、ＺＲ：演算結果ゼロ、ＰＥ：動作完了、
ＣＰ：命令通過、ＴＵ：タイムアップ
ＥＱ：操作１＝操作２、ＮＥ：操作１≠操作２、ＧＴ：操作１＞操作２、
ＧＥ：操作１≧操作２、ＬＴ：操作１＜操作２、ＬＥ：操作１≦操作２、

構
造
化

 I
 F

  区分    条件　   命令　　　　    操作 1　　　　　　      　 操作 2　　　      出力 機能　 ページ
自由 SV□□　 操作軸パターン　　 禁止 PE サーボ［ON  OF］

 自由　 HOME　 原点復帰軸パターン　　 禁止 PE　 原点復帰
 自由　 MOVP 移動先ポジションNo.　　禁止　　 PE ポジション指定移動
 自由 MOVL　 移動先ポジションNo.　　禁止　　 PE ポジション指定補間移動
 自由 MVPI　　 移動量ポジションNo.　　禁止　 PE ポジション相対移動
  自由　 MVLI　　 移動量ポジションNo.　　禁止　　 PE ポジション相対補間移動
 自由 MOVD　 目標位置　　 （軸パターン）　　 PE 直値指定移動
 自由 MVDI　 移動量 　　 （軸パターン）　　 PE 直値指定相対移動

自由　 PATH　　 開始ポジションNo.　　 終了ポジションNo. PE　　パス移動
自由　 J□W□ 動作軸パターン　　 起動入出力・フラグ　 PE ジョグ［FN  FF  BN  BF］

 自由 STOP　 停止軸パターン　　 禁止 CP　　軸の減速停止
自由 PSPL 開始ポジションNo. 終了ポジションNo. PE スプライン移動
自由 PUSH 目標ポジションNo. 禁止 PE 押付移動
自由 PTRQ 軸パターン 比率［％］ CC 押付トルクリミットパラメータ変更
自由 CIR2 通過ポジション 1No. 通過ポジション 2No. PE 円移動２（円弧補間）
自由 ARC2 通過ポジションNo. 終了ポジションNo. PE 円弧移動２（円弧補間）
自由 CHVL 軸パターン 速度 CP 速度チェンジ
自由 ARCD 終了ポジションNo. 中心角［度］ PE 終了ポジション中心角指定円弧移動
自由 ARCC 中心ポジションNo. 中心角［度］ PE 中心ポジション中心角指定円弧移動
自由 PBND 軸パターン 距離 CP 位置決め幅設定
自由 CIR 通過ポジション 1No.　　 通過ポジション 2No.　 PE　　円移動（CIR2を推奨）

 自由　 ARC　　 通過ポジションNo.　　 終了ポジションNo.　 PE　　円弧移動（ARC2を推奨）
アーチモーション関連はパレタイズ関連の頁を参照ください。

自由 ARCH ポジションNo. ポジションNo. PE アーチモーション
自由 ACHZ 軸No. 禁止 CP アーチモーションＺ軸宣言
自由 ATRG ポジションNo. ポジションNo. CP アーチトリガー設定
自由 OFAZ オフセット値 禁止 CP アーチモーションＺ軸オフセット設定

 自由　 IF□□　 比較変数　　 比較数　　 CP 比較［EQ  NE  GT  GE  LT  LE］
 自由　 IS□□　 カラム No.　　 カラムNo.・文字リテラル　　 CP ストリング比較
 禁止 ELSE　　 禁止 禁止 CP IF命令条件不成立実行先宣言
 禁止 EDIF　　 禁止 禁止 CP IF終了宣言
 自由　 DW□□　 比較変数　　 比較数　　 CP ループ［EQ  NE  GT  GE  LT  LE］
 自由 LEAV　　 禁止 禁止 CP DOからの脱出

自由 ITER　 禁止 禁止 CP DOの繰返し
 禁止 EDDO　　 禁止 禁止 CP DO終了宣言
 自由　 SLCT　 禁止 禁止 CP 多分岐開始宣言
 禁止 WH□□ 比較変数　　 比較数　　 CP 値分岐［EQ  NE  GT  GE  LT  LE］
 禁止　 WS□□　 カラム No.　　 カラムNo.・文字リテラル　　 CP 文字列分岐［EQ  NE］
 禁止 OTHE　　 禁止 禁止 CP 条件不成立時分岐先宣言
 禁止 EDSL　　 禁止 禁止 CP SLCT終了宣言

151

152

153

154

155

156

157

158

159

160

161

162

163

165

166

167

168

169

170

171

172

173

206

208

209

210

174

175

176

176

177

177

178

178

179

180

181

182

182
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出力部操作種別
ＣＣ：コマンド正常終了、ＺＲ：演算結果ゼロ、ＰＥ：動作完了、
ＣＰ：命令通過、ＴＵ：タイムアップ
ＥＱ：操作１＝操作２、ＮＥ：操作１≠操作２、ＧＴ：操作１＞操作２、
ＧＥ：操作１≧操作２、ＬＴ：操作１＜操作２、ＬＥ：操作１≦操作２、

自由 AXST 変数No. 軸No. CP 軸ステータス取得
自由 PGST 変数No. プログラムNo. CP プログラムステータス取得
自由 SYST 変数No. 禁止 CP システムステータス取得
自由 WZNA ゾーン No. 軸パターン CP ゾーンON AND待ち
自由 WZNO ゾーン No. 軸パターン CP ゾーンON OR待ち
自由 WZFA ゾーン No. 軸パターン CP ゾーンOFF AND待ち
自由 WZFO ゾーン No. 軸パターン CP ゾーンOFF OR待ち
自由 OPEN チャンネルNo. 禁止 CP チャンネルオープン
自由 CLOS チャンネルNo. 禁止 CP チャンネルクローズ
自由 READ チャンネルNo. カラム No. CC チャンネルから入力
自由 TMRW リードタイマー時間 （ライトタイマー時間） CP READタイムアウト値設定
自由 WRIT チャンネルNo. カラム No. CP チャンネルに出力
自由 SCHA 文字コード 禁止 CP 送受信終了文字設定

シ
ス
テ
ム

情
報
取
得

  区分    条件　   命令　　　　    操作 1　　　　　　      　 操作 2　　　      出力 機能　 ページ

ゾ
ー
ン

通
　
信

ス
ト
リ
ン
グ
操
作

自由 SCPY カラム No. カラムNo.文字リテラル CC 文字列複写
自由 SCMP カラム No. カラムNo.文字リテラル EQ 文字列比較
自由 SGET 変数No. カラムNo.文字リテラル CP 文字取得
自由 SPUT カラム No. データ CP 文字セット
自由 STR カラム No. データ CC 文字列変換 10進
自由 STRH カラム No. データ CC 文字列変換 16進
自由 VAL 変数No. カラムNo.文字リテラル CC 文字列データ変換 10進
自由 VALH 変数No. カラムNo.文字リテラル CC 文字列データ変換 16進
自由 SLEN 文字列長 禁止 CP レングス設定

183

184

185

186

187

188

189

190

190

191

193

195

196

197

198

199

200

201

202

203

204

205
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出力部操作種別
ＣＣ：コマンド正常終了、ＺＲ：演算結果ゼロ、ＰＥ：動作完了、
ＣＰ：命令通過、ＴＵ：タイムアップ
ＥＱ：操作１＝操作２、ＮＥ：操作１≠操作２、ＧＴ：操作１＞操作２、
ＧＥ：操作１≧操作２、ＬＴ：操作１＜操作２、ＬＥ：操作１≦操作２、

パ
レ
タ
イ
ズ
関
連

構
　
築

擬
似
ラ
ダ
ー
タ
ス
ク

  区分    条件　   命令　　　　    操作 1　　　　　　      　 操作 2　　　       出力　　　　　　       機能 ページ　
自由 ARCH ポジションNo. ポジションNo. PE アーチモーション
自由 ACHZ 軸No. 禁止 CP アーチモーションＺ軸宣言
自由 ATRG ポジションNo. ポジションNo. CP アーチトリガー設定
自由 OFAZ オフセット値 禁止 CP アーチモーションＺ軸オフセット設定

 自由 BGPA パレタイズNo. 禁止 CP パレタイズ設定開始宣言
禁止 EDPA 禁止 禁止 CP パレタイズ設定終了宣言
自由 PAPI 個数 個数 CP パレタイズ個数設定
自由 PAPN パターンNo. 禁止 CP パレタイズパターン設定
自由 PASE 軸No. 軸No. CP パレタイズ軸設定
自由 PAPT ピッチ ピッチ CP パレタイズピッチ設定
自由 PAST （ポジションNo.） 禁止 CP パレタイズ基点ポイント設定
自由 PAPS ポジションNo. （パレタイズ位置設定種別） CP パレタイズポイント設定 3点ティーチング用
自由 PSLI オフセット量 （個数） CP 千鳥設定
自由 PTNG パレタイズNo. 変数No. CP パレタイズ位置No.取得
自由 PINC パレタイズNo. 禁止 CC パレタイズ位置No.＋１演算
自由 PDEC パレタイズNo. 禁止 CC パレタイズ位置No.－１演算
自由 PSET パレタイズNo. データ CC パレタイズ位置No.ダイレクトセット
自由 PARG パレタイズNo. 軸No. CP パレタイズ角度取得
自由 PAPG パレタイズNo. ポジションNo. CP パレタイズ演算データ取得
自由 PMVP パレタイズNo. 禁止 PE パレタイズ点 PTP移動

自由 PMVL パレタイズNo. 禁止 PE パレタイズ点補間移動
　　LD（LOAD） A（AND） O（OR） AB（AND BLOCK） OB（OR BLOCK）拡張条件サポート

自由 CHPR ０または１ 禁止 CP タスクレベル変更
 禁止 TPCD ０または１ 禁止 CP 入力条件未指定時処理指定

禁止 TSLP 時間 禁止 CP タスクスリープ
自由 OUTR 出力・フラグ No. 禁止 CP ラダ－用出力リレー
自由 TIMR ローカルフラグNo. タイマー時間 CP ラダ－用タイマリレー
自由 ECMD １ 軸No. CC モータ電流値取得
自由 ECMD ５ 軸No. CC 軸動作ステータス取得
自由 ECMD 20 変数No. CC パラメータ値取得

206

208

209

210

211

211

212

212

213

213

214

215

217

218

218

219

219

220

220

221

222

223

223

224

参照 241

参照 241

225

226

227

拡
張
命
令
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228
228
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230
231
233
234
234
235
235
236
236
237
238

239
239
240

241
242
243

257
257
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2.　アルファベット順
ＥＱ：操作１＝操作２、ＮＥ：操作１≠操作２、ＧＴ：操作１＞操作２、
ＧＥ：操作１≧操作２、ＬＴ：操作１＜操作２、ＬＥ：操作１≦操作２、

出力部操作種別
ＣＣ：コマンド正常終了、ＺＲ：演算結果ゼロ、ＰＥ：動作完了、
ＣＰ：命令通過、ＴＵ：タイムアップ

A

AND 94 自由 被論理積変数 演算数 ZR 論理積
ARC 173 自由 通過ポジションNo. 終了ポジションNo. PE 円弧移動
ARC2 167 自由 通過ポジションNo. 終了ポジションNo. PE 円弧移動 2

ARCC 170 自由 中心ポジションNo. 中心角 PE 中心ポジション中心角指定円弧移動
ARCD 169 自由 終了ポジションNo. 中心角 PE 終了ポジション中心角指定円弧移動
ARCH 206 自由 ポジションNo. ポジションNo. PE アーチモーション
ATN 92 自由 逆正接代入変数 演算数 ZR 逆正接
ATRG 209 自由 ポジションNo. ポジションNo. CP アーチトリガ設定
AXST 183 自由 変数No. 軸No. CP 軸ステータス取得

B

BASE 142 自由 基準軸No. 禁止 CP 基準軸設定
BGPA 211 自由 パレタイズNo. 禁止 CP パレタイズ設定開始宣言
BGSR 113 禁止 宣言サブルーチンNo. 禁止 CP サブルーチン開始
BTPF 103 自由 出力ポート・フラグ タイマー時間 CP OFFパルス出力
BTPN 102 自由 出力ポート・フラグ タイマー時間 CP ONパルス出力
BT□□ 101 自由 開始出力・フラグ （終了出力・フラグ） CP 出力・フラグ［ON OF NT］

C

CANC 145 自由 （中止完了入力ポート） （CANCタイプ） CP 中止完了ポート宣言
CHPR 223 自由 0または 1 禁止 CP タスクレベル変更
CHVL 168 自由 軸パターン 速度 CP 速度チェンジ
CIR 172 自由 通過ポジション 1No. 通過ポジション 2No. PE 円移動
CIR2 166 自由 通過ポジション 1No. 通過ポジション 2No. PE 円移動 2

CLOS 190 自由 チャンネルNo. 禁止 CP チャンネルクローズ
CLR 87 自由 消去開始変数 消去終了変数 ZR 変数消去
COS 91 自由 余弦代入変数 演算数 ZR 余弦
CP□□ 97 自由 比較変数 比較数 比較

D

DCL 138 自由 減速度 禁止 CP 減速度設定
DEG 141 自由 分割角度 禁止 CP 分割角度設定
DIS 147 自由 距離 禁止 CP スプライン分割距離設定
DIV 89 自由 被除変数 除数 ZR 除算
DW□□ 177 自由 比較変数 比較数 CP ループ［EQ NE GT GE LT LE］

E

ECMD 225 自由 １ 軸No. CC モータ電流値取得
ECMD 226 自由 ５ 軸No. CC 軸動作ステータス取得
ECMD 227 自由 20 変数No. CC パラメータ値取得
EDDO 178 禁止 禁止 禁止 CP DOの終了宣言
EDIF 176 禁止 禁止 禁止 CP IF終了宣言
EDPA 211 禁止 禁止 禁止 CP パレタイズ設定終了宣言
EDSL 182 禁止 禁止 禁止 CP SLCT終了宣言

  命令 ページ 条件 　　　　 操作 1 　　　　　操作 2 出力 　　　　　　　　　　機能
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133
153
222
104
110
189

183
186
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222
108
226
199

158
227
129
119
118
117

161
239
184

188
182
206
103
107
113

154
157
163
105

193

241
242
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194
192
227

198
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E

EDSR 114 禁止 禁止 禁止 CP サブルーチン終了
ELSE 176 禁止 禁止 禁止 CP IF命令条件不成立実行先宣言
EOR 96 自由 被排他的論理和変数 演算数 ZR 排他的論理和
EXIT 115 自由 禁止 禁止 CP プログラム終了
EXPG 116 自由 実行プログラムNo. （実行プログラムNo.） CC プログラム起動
EXSR 113 自由 実行サブルーチンNo. 禁止 CP サブルーチン実行

F

FMIO 109 自由 フォーマット種別 禁止 CP IN（B）OUT（B）命令フォーマット設定

G

GACC 133 自由 変数No. ポジションNo. CP 加速度データ取得
GDCL 134 自由 変数No. ポジションNo. CP 減速度データ取得
GOTO 112 自由 ジャンプ先タグNo. 禁止 CP ジャンプ
GRP 143 自由 有効軸パターン 禁止 CP グループ軸設定
GTTM 100 自由 時間代入変数 禁止 CP 時間取得
GVEL 132 自由 変数No. ポジションNo. CP 速度データ取得

H

HOLD 144 自由 （一時停止入力ポート） （HOLDタイプ） CP 一時停止ポート宣言
HOME 152 自由 原点復帰軸パターン 禁止 PE 原点復帰

I

IF□□ 174 自由 比較変数 比較数 CP 比較［EQ NE GT GE LT LE］
INB 106 自由 先頭入出力・フラグ 変換桁数 CC BCD入力（Max8桁）
IN 105 自由 先頭入出力・フラグ 終了入出力・フラグ CC 2進数入力（Max32bit）
IS□□ 175 自由 カラムNo. カラムNo.文字リテラル CP ストリング比較
ITER 178 自由 禁止 禁止 CP DOの繰返し

J

J□W□ 160 自由 動作軸パターン 起動入出力･フラグ PE ジョグ［FN FF BN BF］

L

LEAV 177 自由 禁止 禁止 CP DOからの脱出
LET 85 自由 代入変数 代入数 ZR 代入

M

MOD 90 自由 剰余代入変数 除数 ZR 剰余算
MOVD 157 自由 目標位置　　 （軸パターン）　　 PE 直値指定移動

MOVL 154 自由 移動先ポジションNo. 禁止 PE ポジション指定補間移動
MOVP 153 自由 移動先ポジションNo. 禁止 PE ポジション指定移動
MULT 89 自由 被乗変数 乗数 ZR 乗算
MVDI 158 自由 移動量 （軸パターン）　　 PE 直値指定相対移動

MVLI 156 自由 移動量ポジションNo. 禁止 PE ポジション相対補間移動
MVPI 155 自由 移動量ポジションNo. 禁止 PE ポジション相対移動

出力部操作種別
ＣＣ：コマンド正常終了、ＺＲ：演算結果ゼロ、ＰＥ：動作完了、
ＣＰ：命令通過、ＴＵ：タイムアップ
ＥＱ：操作１＝操作２、ＮＥ：操作１≠操作２、ＧＴ：操作１＞操作２、
ＧＥ：操作１≧操作２、ＬＴ：操作１＜操作２、ＬＥ：操作１≦操作２、
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O

OFAZ 210 自由 オフセット量 禁止 CP アーチモーション Z軸オフセット設定
OFST 140 自由 設定軸パターン オフセット値 CP オフセット設定
OPEN 190 自由 チャンネルNo. 禁止 CP チャンネルオープン
OR 95 自由 被論理和変数 演算数 ZR 論理和
OTHE 182 禁止 禁止 禁止 CP 条件不成立時分岐先宣言
OUT 107 自由 先頭出力・フラグ 終了入出力・フラグ CC 2進数出力（Max32bit）
OUTB 108 自由 先頭出力・フラグ 変換桁数 CC BCD出力（Max8桁）
OUTR 241 自由 出力･フラグNo. 禁止 CP ラダー用出力リレー
OVRD 136 自由 速度比 禁止 CP 速度比設定

P

PACC 128 自由 加速度 代入先ポジションNo. CP ポジション加速度代入
PAPG 220 自由 パレタイズNo. ポジションNo. CP パレタイズ演算データ取得
PAPI 212 自由 個数 個数 CP パレタイズ個数設定
PAPN 212 自由 パターンNo. 禁止 CP パレタイズパターン設定
PAPR 149 自由 距離 速度 CP PUSH命令距離速度設定
PAPS 215 自由 ポジションNo. （パレタイズ位置設定種別） CP パレタイズポイント設定 3点ティーチング用
PAPT 213 自由 ピッチ ピッチ CP パレタイズピッチ設定
PARG 220 自由 パレタイズNo. 軸No. CP パレタイズ角度取得
PASE 213 自由 軸No. 軸No. CP パレタイズ軸設定
PAST 214 自由 （ポジションNo.） 禁止 CP パレタイズ基点ポイント設定
PATH 159 自由 開始ポジションNo. 終了ポジションNo. PE パス移動
PAXS 130 自由 軸パターン代入変数No. ポジションNo. CP 軸パターン読取り
PBND 171 自由 軸パターン 距離 CP 位置決め幅設定
PCLR 122 自由 開始ポジションNo. 終了ポジションNo. CP ポジションデータ消去
PCPY 123 自由 複写先ポジションNo. 複写元ポジションNo. CP ポジションデータ複写
PDCL 129 自由 減速度 代入先ポジションNo. CP ポジション減速度代入
PDEC 219 自由 パレタイズNo. 禁止 CC パレタイズ位置No.-1演算
PGET 120 自由 軸No. ポジションNo. CC 位置を変数 199に代入
PGST 184 自由 変数No. プログラムNo. CP プログラムステータス取得
PMVL 222 自由 パレタイズNo. 禁止 PE パレタイズ点補間移動
PMVP 221 自由 パレタイズNo. 禁止 PE パレタイズ点PTP移動
POTP 148 自由 0または 1 禁止 CP PATH出力タイプ設定
PPUT 121 自由 軸No. ポジションNo. CP 変数 199の値を代入
PRDQ 125 自由 軸No. 変数No. CP 軸の現在位置読取り（1軸ダイレクト）
PRED 124 自由 読取り軸パターン 格納先ポジションNo. CP 軸の現在位置読取り
PSET 219 自由 パレタイズNo. データ CC パレタイズ位置No.ダイレクトセット
PSIZ 131 自由 サイズ代入変数No. CP ポジションサイズ確認
PSLI 217 自由 オフセット量 （個数） CP 千鳥設定
PSPL 162 自由 開始ポジションNo. 終了ポジションNo. PE スプライン移動
PTRQ 165 自由 軸パターン 比率 CC 押付トルクリミットパラメータ変更
PTST 126 自由 確認軸パターン 確認ポジションNo. CP ポジションデータ確認
PUSH 163 自由 目標ポジションNo. 禁止 PE 押付移動
PVEL 127 自由 速度 代入先ポジションNo. CP ポジション速度代入

出力部操作種別
ＣＣ：コマンド正常終了、ＺＲ：演算結果ゼロ、ＰＥ：動作完了、
ＣＰ：命令通過、ＴＵ：タイムアップ
ＥＱ：操作１＝操作２、ＮＥ：操作１≠操作２、ＧＴ：操作１＞操作２、
ＧＥ：操作１≧操作２、ＬＴ：操作１＜操作２、ＬＥ：操作１≦操作２、
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Q

QRTN 150 自由 0または 1 禁止 CP クイックリターンモード設定

R

READ 191 自由 チャンネルNo. カラムNo. CC チャンネルから入力
RSPG 119 自由 再開プログラムNo. （再開プログラムNo.） CC プログラム再開

S

SCHA 196 自由 文字コード 禁止 CP 送受信終了文字設定
SCMP 198 自由 カラムNo. カラムNo.文字リテラル EQ 文字列比較
SCPY 197 自由 カラムNo. カラムNo.文字リテラル CC 文字列複写
SCRV 139 自由 比率 禁止 CP S字モーション比率設定
SGET 199 自由 変数No. カラムNo.文字リテラル CP 文字取得
SIN 91 自由 正弦代入変数 演算数 ZR 正弦
SLCT 179 自由 禁止 禁止 CP 多分岐開始宣言
SLEN 205 自由 文字列長 禁止 CP レングス設定
SPUT 200 自由 カラムNo. データ CP 文字セット
SQR 93 自由 平方根代入変数 演算数 ZR 平方根
SSPG 118 自由 一時停止プログラムNo. （一時停止プログラムNo.） CC プログラム一時停止
STOP 161 自由 停止軸パターン 禁止 CP 軸の減速停止
STR 201 自由 カラムNo. データ CC 文字列変換 10進
STRH 202 自由 カラムNo. データ CC 文字列変換 16進
SUB 88 自由 被減変数 減数 ZR 減算
SV□□ 151 自由 操作軸パターン 禁止 PE サーボ［ON OF］
SYST 185 自由 変数No. 禁止 CP システムステータス取得

出力部操作種別
ＣＣ：コマンド正常終了、ＺＲ：演算結果ゼロ、ＰＥ：動作完了、
ＣＰ：命令通過、ＴＵ：タイムアップ
ＥＱ：操作１＝操作２、ＮＥ：操作１≠操作２、ＧＴ：操作１＞操作２、
ＧＥ：操作１≧操作２、ＬＴ：操作１＜操作２、ＬＥ：操作１≦操作２、
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T

TAG 112 禁止 宣言タグNo. 禁止 CP ジャンプ先
TAN 92 自由 正接代入変数 演算数 ZR 正接
TIMC 99 自由 プログラムNo. 禁止 CP 時間待ち解除
TIMR 241 自由 ローカルフラグNo. タイマー時間 CP ラダー用タイマリレー
TIMW 98 自由 待ち時間 禁止 TU 時間待ち
TMRW 193 自由 リードタイマー時間 （ライトタイマー時間） CP READタイムアウト値設定
TPCD 223 禁止 0または 1 禁止 CP 入力条件未指定時処理指定
TRAN 86 自由 複写先変数 複写元変数 ZR 複写
TSLP 224 禁止 時間 禁止 CP タスクスリープ

V

VAL 203 自由 変数No. カラムNo.文字リテラル CC 文字列データ変換 10進
VALH 204 自由 変数No. カラムNo.文字リテラル CC 文字列データ変換 16進
VEL 135 自由 速度 禁止 CP 速度設定
VLMX 146 自由 禁止 禁止 CP VLMX速度指定

W

WH□□ 180 禁止 比較変数 比較数 CP 値分岐［EQ NE GT GE LT LE］
WRIT 195 自由 チャンネルNo. カラムNo. CP チャンネルに出力
WS□□ 181 禁止 カラムNo. カラムNo.文字リテラル CP 文字列分岐［EQ NE］
WT□□ 104 自由 入出力・フラグ （待ち時間） TU 入出力・フラグ［ON OF］待ち
WZFA 188 自由 ゾーンNo. 軸パターン CP ゾーンOFF AND待ち
WZFO 189 自由 ゾーンNo. 軸パターン CP ゾーンOFF OR待ち
WZNA 186 自由 ゾーンNo. 軸パターン CP ゾーンON AND待ち
WZNO 187 自由 ゾーンNo. 軸パターン CP ゾーンON OR待ち

出力部操作種別
ＣＣ：コマンド正常終了、ＺＲ：演算結果ゼロ、ＰＥ：動作完了、
ＣＰ：命令通過、ＴＵ：タイムアップ
ＥＱ：操作１＝操作２、ＮＥ：操作１≠操作２、ＧＴ：操作１＞操作２、
ＧＥ：操作１≧操作２、ＬＴ：操作１＜操作２、ＬＥ：操作１≦操作２、
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第 3章　命令語の説明
1.　命令語

1.1　変数代入
●ＬＥＴ（代入）

［機能］ 操作１の変数に操作２の値を代入します。
出力は操作１の変数に０が代入されたときオンになります。

［例１］ ＬＥＴ １ １０ 変数１に１０を代入します。

［例２］ ＬＥＴ ３ １０ 変数３に１０を代入します。
ＬＥＴ １ ＊ 3 変数１に変数３の内容１０を代入します。

（注意） 実数変数のデータを整数変数へ代入する時、小数点以下を四捨五入します。
ＬＥＴ １００ １３ .５ 実数変数１００に１３ .５を代入します。
ＬＥＴ １ ＊１００ 整数変数１に、実数変数１００の内容１３ .５を四捨五入

した値１４を代入します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＬＥＴ 変数№ データ ＺＲ
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●ＴＲＡＮ（複写）

［機能］ 操作２の変数の内容を操作１の変数に代入します。
出力は操作１の変数に０が代入されたときオンになります。

［例１］ ＴＲＡＮ １ ２ 変数２の内容を変数１に代入します。

　　　　　　　ＬＥＴ １ 　 ＊２ 上の動作をＬＥＴ命令で行うと こうなります。

［例２］ ＬＥＴ ３ ４ 変数３に４を代入します。
ＬＥＴ ４ １０ 変数４に１０を代入します。
ＴＲＡＮ １ ＊３ 変数１に変数３の内容４の変数の１０を代入します。

（注意） 実数変数のデータを整数変数へ複写する時、小数点以下を四捨五入します。
ＬＥＴ １００ １３ .５ 実数変数１００に１３ .５を代入します。
ＴＲＡＮ １ １００ 整数変数１に、実数変数１００の内容１３ .５を四捨五入

した値１４を複写します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＴＲＡＮ 変数№ 変数№ ＺＲ
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●ＣＬＲ（変数消去）

［機能］ 操作１の変数から操作２の変数をクリアします。
クリアされた変数の内容は０になります。
出力は操作１の変数に０が代入されたときオンになります。

［例１］ ＣＬＲ １ ５ 変数１～５をクリアします。

［例２］ ＬＥＴ １ １０ 変数１に１０を代入します。
ＬＥＴ ２ ２０ 変数２に２０を代入します。
ＣＬＲ ＊１ ＊ 2 変数１の内容１０から変数２の内容２０までの変数をクリア

します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＣＬＲ 変数№ 変数№ ＺＲ
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1.2　算術演算
●ＡＤＤ（加算）

　

［機能］ 操作１の変数の内容と操作２の値を加算し、操作１の変数に代入します。
出力は演算結果が０になったときオンになります。

［例１］ ＬＥＴ １ ３ 変数１に３を代入します。
ＡＤＤ １ ２ 変数１の内容３に２を足します。

変数１には３＋２で５が入ります。

［例２］ ＬＥＴ １ ２ 変数１に２を代入します。
ＬＥＴ ３ ２ 変数３に２を代入します。
ＡＤＤ １ ＊３ 変数１の内容２に変数３の内容２を足します。

変数１には２＋２で４が入ります。

●ＳＵＢ（減算）

［機能］ 操作１の変数の内容から操作２の値を減算し、操作１の変数に代入します。
出力は演算結果が０になったときオンになります。

［例１］ ＬＥＴ １ ３ 変数１に３を代入します。
ＳＵＢ １ ２ 変数１の内容３から２を引きます。

変数１には３－２で１が入ります。

［例２］ ＬＥＴ １ ３ 変数１に３を代入します。
ＬＥＴ ３ ２ 変数３に２を代入します。
ＳＵＢ １ ＊３ 変数１の内容３から変数３の 内容２を引きます。

変数１には３－２で１が入ります。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＡＤＤ 変数№ データ ＺＲ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＳＵＢ 変数№ データ ＺＲ
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●ＭＵＬＴ（乗算）

　

［機能］ 操作１の変数の内容に操作２の値を乗算し、操作１の変数に代入します。
出力は演算結果が０になったときオンになります。

［例１］ ＬＥＴ １ ３ 変数１に３を代入します。
ＭＵＬＴ １ ２ 変数１の内容３に２を掛けます。

変数１には３×２で６が入ります。

［例２］ ＬＥＴ １ ４ 変数１に４を代入します。
ＬＥＴ ３ ２ 変数３に２を代入します。
ＭＵＬＴ １ ＊ 3 変数１の内容４に変数３の内容２を掛けます。

変数１には４×２で８が入ります。

●ＤＩＶ（除算）

［機能］ 操作１の変数の内容を操作２の値で除算し、操作１の変数に代入します。
出力は演算結果が０になったときオンになります。

（注） 操作１が整数型変数の場合は小数点以下は切り捨てられます。

［例１］ ＬＥＴ １ ６ 変数１に６を代入します。
ＤＩＶ １ ２ 変数１の内容６を２で割ります。

変数１には６÷２で３が入ります。

［例２］ ＬＥＴ １ ６ 変数１に６を代入します。
ＬＥＴ ３ ２ 変数３に２を代入します。
ＤＩＶ １ ＊３ 変数１の内容６を変数３の内容２で割ります。

変数１には６÷２で３が入ります。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＤＩＶ 変数№ データ ＺＲ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＭＵＬＴ 変数№ データ ＺＲ

第 2部　プログラム編

105



106

第 2部　プログラム編

第
2
部　

第
3
章

命
令
語
の
説
明

90

第２部　プログラム編

●ＭＯＤ（剰余）

［機能］ 操作１の変数の内容を操作２の値で除算した余りを、操作１の変数に代入します。
出力は演算結果が０になったときオンになります。

（注） ＭＯＤ命令は整数型変数に対して使用されます。

［例１］ ＬＥＴ １ ７ 変数１に７を代入します。
ＭＯＤ １ ３ 変数１の内容７を３で割った余りを求めます。変数１には７

÷３＝２余り１で、１が代入されます。

［例２］ ＬＥＴ １ ７ 変数１に２を代入します。
ＬＥＴ ３ ３ 変数３に３を代入します。
ＭＯＤ １ ＊ 3 変数１の内容７を変数３の内容３で割った余りを求めます。

変数１には７÷３＝２余り１で、１が代入されます。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由  ＭＯＤ 変数№ データ ＺＲ

第 2部　プログラム編

106



107

第 2部　プログラム編

第
2
部　

第
3
章

命
令
語
の
説
明

91

第２部　プログラム編

1.3　関数演算
●ＳＩＮ（正弦演算）

　
［機能］ 操作１の変数に操作２の正弦を代入します。

出力は演算結果が０になったときオンになります。
操作１の設定範囲は実数型変数１００～１９９、１１0０～１１９９、３００～３９９、１３００～１３
９９を指定してください。
操作２の単位はラジアンです。

（注１） ラジアン　＝　角度×π÷１８０

［例１］ ＳＩＮ １００ ０．５２３５９９ 変数１００に０ .５２３５９９の正弦、０．５
を代入します。

［例２］ ＬＥＴ １０１ ３０ ３０×π÷１８０（ラジアン）
ＭＵＬＴ １０１ ３．１４１５９２　 （３０°をラジアンに変換して変数１０１に
ＤＩＶ １０１ １８０ 代入します。）
ＳＩＮ １００ ＊１０１ 変数１００に１０１の内容の正弦、０．５を

代入します。

●ＣＯＳ（余弦演算）

　

［機能］ 操作１の変数に操作２の余弦を代入します。
出力は演算結果が０になったときオンになります。
操作１の設定範囲は実数型変数１００～１９９、１１0０～１１９９、３００～３９９、１３００～１３
９９を指定してください。
操作２の単位はラジアンです。

（注１） ラジアン　＝　角度×π÷１８０

［例１］ ＣＯＳ １００ １．０４７１９７ 変数１００に１ .０４７１９７の余弦、０ .５
を代入します。

［例２］ ＬＥＴ １０１ ６０ ６０×π÷１８０（ラジアン）
ＭＵＬＴ １０１ ３．１４１５９２ （６０°をラジアンに変換して変数１０１に
ＤＩＶ １０１ １８０ 代入します。）
ＣＯＳ １００ ＊１０１ 変数１００に変数１０１の内容の余弦、０．５

を代入します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＣＯＳ 変数№ データ ＺＲ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＳＩＮ 変数№ データ ＺＲ
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●ＴＡＮ（正接演算）

　［機能］ 操作１の変数に操作２の正接を代入します。
出力は演算結果が０になったときオンになります。
操作１の設定範囲は実数型変数１００～１９９、１１００～１１９９、３００～３９９、１３００～１３
９９を指定してください。
操作２の単位はラジアンです。

（注１） ラジアン　＝　角度×π÷１８０

［例１］ ＴＡＮ １００ ０．７８５３９８ 変数１００に０．７８５３９８の正弦、１を
代入します。

［例２］ ＬＥＴ １０１ ４５ ４５×π÷１８０（ラジアン）
ＭＵＬＴ １０１ ３．１４１５９２ （４５°をラジアンに変換して変数１０１に
ＤＩＶ １０１ １８０ 代入します。）
ＴＡＮ １００ ＊１０１ 変数１００に変数 101の内容の正接、１を

代入します。

●ＡＴＮ（逆正接演算）

　

［機能］ 操作１の変数に操作２の逆正接を代入します。
出力は演算結果が０になったときオンになります。
操作１の設定範囲は実数型変数１００～１９９、１１００～１１９９、３００～３９９、１３００～１３
９９を指定してください。
逆正接の単位はラジアンです。

（注１） ラジアン　＝　角度×π÷１８０

［例１］ ＡＴＮ １００ １ 変数１００に１の逆正接、
０．７８５３９８を代入します。

［例２］ ＬＥＴ １０１ １ 変数１０１に１を代入します。
ＡＴＮ １００ ＊１０１ 変数１００に変数１０１の内容の逆正接、

０．７８５３９８を代入します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＡＴＮ 変数№ データ ＺＲ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＴＡＮ 変数№ データ ＺＲ
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●ＳＱＲ（平方根演算）

［機能］ 操作１の変数に操作２の平方根を代入します。
出力は演算結果が０になったときオンになります。

［例１］ ＳＱＲ １ ４ 変数１に４の平方根２を代入します。

［例２］ ＬＥＴ ２ ５ 変数２に５を代入します。
ＳＱＲ １００ ＊２ 変数１００に変数２の内容５の平方根を代入します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＳＱＲ 変数№ データ ＺＲ
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1.4　論理演算
●ＡＮＤ（論理積）

　
［機能］ 操作１の変数の内容と操作２の値の論理積を、操作１の変数に代入します。

出力は演算結果が０になったときオンになります。

［例１］ ＬＥＴ １ ２０４ 変数１に２０４を代入します。
ＡＮＤ １ １７０ 変数１の内容２０４と１７０の論理積１３６を変数１に代入

します。

［例２］ ＬＥＴ １ ２０４ 変数１に２０４を代入します。
ＬＥＴ ３ １７０ 変数３に１７０を代入します。
ＡＮＤ １ ＊３ 変数１の内容２０４と変数３の内容１７０の論理積１３６を

変数１に代入します。

１０進数　　　　　 ２進数

２０４　　　　　 １１００１１００
                          AND１７０　　                   AND１０１０１０１０

１３６　　　　　 １０００１０００

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由  ＡＮＤ 変数№ データ ＺＲ
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●ＯＲ（論理和）

［機能］ 操作１の変数の内容と操作２の値の論理和を、操作１の変数に代入します。
出力は演算結果が０になったときオンになります。

［例１］ ＬＥＴ １ ２０４ 変数１に２０４を代入します。
ＯＲ １ １７０ 変数１の内容２０４と１７０の論理和２３８を変数１に代入

します。

［例２］ ＬＥＴ １ ２０４ 変数１に２０４を代入します。
ＬＥＴ ３ １７０ 変数３に１７０を代入します。
ＯＲ １ ＊３ 変数１の内容２０４と変数３の内容１７０の論理和２３８を

変数１に代入します。

１０進数　　　　　 ２進数

  ２０４　　　　　 １１００１１００
OR  １７０　　　             OR１０１０１０１０

  ２３８　　　　　 １１１０１１１０

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＯＲ 変数№ データ ＺＲ
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●ＥＯＲ（排他的論理和）

［機能］ 操作１の変数の内容と操作２の値の排他的論理和を、操作１の変数に代入します。
出力は演算結果が０になったときオンになります。

［例１］ ＬＥＴ　 １ ２０４ 変数１に２０４を代入します。
ＥＯＲ １ １７０ 変数１の内容２０４と１７０の排他的論理和１０２を変数１

に代入します。

［例２］ ＬＥＴ １ ２０４ 変数１に２０４を代入します。
ＬＥＴ ３ １７０ 変数３に１７０を代入します。
ＥＯＲ １ ＊３ 変数１の内容２０４と変数３の内容１７０の排他的論理和

１０２を変数１に代入します。

１０進数 ２進数

２０４　　　　　 １１００１１００
                          EOR１７０　　　               EOR１０１０１０１０

１０２　　　　　 ０１１００１１０

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由  自由 ＥＯＲ 変数№ データ ＺＲ
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1.5　比較演算
●ＣＰ□□（比較）

［機能］ 操作１の変数の内容と操作２の値を比較し条件を満たしていれば、出力をオンにします。
変数の値は変化しません。
条件を満していない場合は出力をオフにします。

（注） 出力部は命令実行時に一旦OFFはされません。

ＣＰ□□
    ＥＱ　　    ・・・　　 操作１　＝　操作２
    ＮＥ　　    ・・・　　 操作１　≠　操作２
    ＧＴ　　    ・・・  　 操作１　＞　操作２
    ＧＥ　　    ・・・　　 操作１　≧　操作２
    ＬＴ　　    ・・・　　 操作１　＜　操作２
    ＬＥ　　    ・・・　　 操作１　≦　操作２

［例１］ ＬＥＴ １ １０ 変数１に１０を代入します。
ＣＰＥＱ １ １０ ６００ 変数１の内容が１０ならばフラグ６００をオンに

します。
６００ ＡＤＤ ２ １ フラグ６００がオンにならば変数２に１を足し

ます。

［例２］ ＬＥＴ １ １０ 変数１に１０を代入します。
ＬＥＴ ３ １０ 変数３に１０を代入します。
ＣＰＥＱ １ ＊３ ３１０ 変数１の内容１０の変数と変数３の内容が等しい

ので、出力３１０がオンにします。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＣＰ□□ 変数№ データ
ＥＱ
ＧＴ
ＬＴ

N  E
G  E
Ｌ E
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1.6　タイマー
●ＴＩＭＷ（タイマー）

［機能］ 操作１で指定した時間、プログラムの進行を停めて待ちます。
設定範囲は０．０１～９９で、単位は秒です。
出力は時間が過ぎて次のステップへ移る時にオンになります。

［例１］ ＴＩＭＷ １．５ １．５秒待ちます。

［例２］ ＬＥＴ １ １０ 変数１に１０を代入します。
ＴＩＭＷ ＊１ 変数１の内容の１０秒間待ちます。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＴＩＭＷ 時間 禁止 ＴＵ
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●ＴＩＭＣ（タイマーキャンセル）

［機能］ 並列動作しているほかのプログラムのタイマーをキャンセルします。

（注）　キャンセルできるのは TIMW、WTON、WTOF、READ命令です。WTON、WTOF、READ命令のタイム
アウト未指定時も、無限時間のタイマーをキャンセルするという概念で待ちを解除します。

［例１］ ＴＩＭＣ １０ プログラム１０の時間待ちを解除します。

［例２］ ＬＥＴ １ １０ 変数１に１０を代入します。
ＴＩＭＣ ＊１ 変数１の内容１０のプログラムの 時間待ちを解除します。

［例３］      プログラム １ 　　　　　プログラム１０

             ：                         ：
             ：　　　　　　　　ＷＴＯＮ　８　２０　 プログラム１０は入力８を２０秒間待ちます。
             ：             （入力８待ち）　　　　

　　　　　　  ＴＩＭＣ　１０             （入力８待ち）　　　　 プログラム１０の時間待ちを解除します。
             ：                         ：

（注） この例はリストの並びではなく、横方向において同一時間に実行しているステップを表します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＴＩＭＣ プログラム№ 禁止 ＣＰ
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●ＧＴＴＭ（時間取得）

［機能］ システム時間を操作１の変数に読込みます。時間の単位は１０ミリ秒です。
ここで取得される時間は基数のない値です。よってこの命令は２回呼び出し、その差から経過時間を知る
ために使われます。

［例１］ ＧＴＴＭ １ 変数１に基準となる時間を読込みます。
ＡＤＤ　 １ ５００ 終了時間を５秒後に設定します。
ＧＴＴＭ ２ 変数２に現在のシステム時間を読込みます。
ＤＷＬＥ ２ ＊１ ５秒経ったらＥＤＤＯの次のステップへ進みます。

       　：　　 この間の処理を５秒間繰り返します。
      　 ：
ＧＴＴＭ ２　　 変数２に現在のシステム時間を読込みます。
ＥＤＤＯ

［例２］ ＬＥＴ １ ５ 変数１に５を代入します。
ＧＴＴＭ ＊１ 変数１の内容５の変数に現在のシステム時間を格納します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＧＴＴＭ 変数№  禁止 ＣＰ

第 2部　プログラム編
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（注）	システム時間は、コントローラ起動時を0として、32ビットでカウントされる時間です。従って、コントロー

ラ起動後、約248日（21474836.47秒）連続稼動するまでの間で、取得した時間差から経過時間を知るこ

とができます。

［例１］	 ＧＴＴＭ	 １	 	 変数１に基準となる時間を読込みます。

	 ＡＤＤ	 １	 ５００	 終了時間を５秒後に設定します。

	 ＧＴＴＭ	 ２	 	 変数２に現在のシステム時間を読込みます。

	 ＤＷＬＥ	 ２	 ＊１	 ５秒経ったらＥＤＤＯの次のステップへ進みます。

	 　：　　	 	 	 この間の処理を５秒間繰り返します。

	 　：

	 ＧＴＴＭ	 ２	 	 変数２に現在のシステム時間を読込みます。

	 ＥＤＤＯ

［例２］	 ＬＥＴ	 １	 ５	 変数１に５を代入します。

	 ＧＴＴＭ	 ＊１	 	 変数１の内容５の変数に現在のシステム時間を格納します。
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1.7　入出力・フラグ操作
●ＢＴ□□（出力ポート・フラグ　操作）

［機能］ 操作１で指定された出力ポート・フラグから操作２で指定された出力ポート・フラグまでをオン、オフ、
反転します。

ＢＴ□□
ＯＮ　     ・・・ 状態をオンにします。
ＯＦ　     ・・・ 状態をオフにします。
ＮＴ　     ・・・ 状態を反転します。

［例１］ ＢＴＯＮ ３００ 出力ポート３００をオンにします。

［例２］ ＢＴＯＦ ３００ ３０７ 出力ポート３００～３０７をオフにします。

［例３］ ＬＥＴ １ ６００ 変数１に６００を代入します。
ＢＴＮＴ ＊１ 変数１の内容６００のフラグを反転します。

［例４］ ＬＥＴ １ ６００ 変数１に６００を代入します。
ＬＥＴ ２ ６０７ 変数２に６０７を代入します。
ＢＴＯＮ ＊１ ＊２ 変数１の内容６００から変数２の内容６０７までのフラグを

オンにします。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＢＴ□□ 出力・フラグ （出力・フラグ） ＣＰ
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●ＢＴＰＮ（ONパルス出力）

［機能］ 指定された出力ポートまたはフラグを一定時間ON（オン）します。
この命令を実行すると操作1で指定された出力ポートまたはフラグをON（オン）した後、次ステップへ進
みます。出力ポートまたはフラグは、操作 2で指定されたタイマー時間経過後自動的にOFF（オフ）され
ます。
タイマー時間の設定範囲は 0.01～ 99.00秒（設定単位は秒、小数第 2位まで有効）です。

（注 1） もともとON（オン）であった出力ポートまたはフラグに対し、この命令を実行した場合、タイマー時間経
過後OFF（オフ）されます。

（注 2） 命令実行後、タイマー時間経過前にプログラムが終了した場合は、出力ポートまたはフラグはOFF（オフ）
されません。

（注 3） TIMC命令でキャンセルされません。

（注 4） １プログラム内の同時タイマー動作可能数MAXは、BTPN、BTPFあわせて 16です。
（１プログラム内での使用回数に制限はありません。）

［例］ ＢＴＰＮ   300 １ 出力ポート 300を 1秒間ON（オン）します。
ＢＴＰＮ   600 １０ フラグ 600を 10秒間ON（オン）します。

（注 5） ポートON～OFF間に他タスク・割込処理が入ることにより、パルス出力時間に誤差が生じる為、一定
時間パルス出力として使用することは出来ません。

タイマー時間（秒） 

ON

OFF

ここでON（オン）後次ステップへ進みます。 

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＢＴＰＮ 出力ポート・フラグ タイマー時間 ＣＰ
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●ＢＴＰＦ（OFFパルス出力）

［機能］ 指定された出力ポートまたはフラグを一定時間OFF（オフ）します。
この命令を実行すると操作 1で指定された出力ポートまたはフラグをOFF（オフ）した後、次ステップへ
進みます。出力ポートまたはフラグは、操作2で指定されたタイマー時間経過後自動的にON（オン）され
ます。
タイマー時間の設定範囲は 0.01～ 99.00秒（設定単位は秒、小数第 2位まで有効）です。

（注 1） もともとOFF（オフ）であった出力ポートまたはフラグに対し、この命令を実行した場合、タイマー時間
経過後ON（オン）されます。

（注 2） 命令実行後、タイマー時間経過前にプログラムが終了した場合は、出力ポートまたはフラグはON（オン）
されません。

（注 3） TIMC命令でキャンセルされません。

(注 4) １プログラム内の同時タイマー動作可能数MAXは、BTPN、BTPFあわせて 16です。
（１プログラム内での使用回数に制限はありません。）

［例］ ＢＴＰＦ 300 １ 出力ポート 300を 1秒間OFF（オフ）します。
ＢＴＰＦ 600 １０ フラグ 600を 10秒間OFF（オフ）します。

タイマー時間（秒） 

ON

OFF

ここでOFF（オフ）後次ステップへ進みます。 

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＢＴＰＦ 出力ポート・フラグ タイマー時間 ＣＰ
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●ＷＴ□□（入出力ポート・フラグ待ち）

［機能］ 操作１で指定された入出力ポート・フラグがオン／オフになるのを待ちます。
操作２の時間を設定する事により、一定時間で打ち切ることが出来ます。
設定範囲は０．０１～９９秒です。
出力は一定時間が過ぎた時、オンになります。（操作２がある場合のみ）

　　　 注）操作 1（operand1）にローカルフラグは入力できません。

ＷＴ□□
ＯＮ ・・・ 入出力ポート・フラグのオン待ち
ＯＦ ・・・ 入出力ポート・フラグのオフ待ち

［例１］ ＷＴＯＮ １５ 入力ポート１５オンを待ちます。

［例２］ ＷＴＯＦ ３０７ １０ 出力ポート３０７オフを１０秒間待ちます。

［例３］ ＬＥＴ １ ６００ 変数１に６００を代入します。
ＷＴＯＮ ＊１　　　　　　　　　　変数１の内容６００のフラグがオンになるのを待ちます。

［例 4］ ＬＥＴ １ ８ 変数１に８を代入します。
ＬＥＴ ２ ５ 変数２に５を代入します。
ＷＴＯＦ ＊１ ＊２ 変数１の内容８の入力ポートがオフになるのを変数２の内容

の５秒待ちます。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＷＴ□□ 入出力・フラグ （時間） ＴＵ
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●ＩＮ（２進数　入出力・フラグ読込み）

［機能］ 操作１から２までの入出力ポートまたは、フラグを２進数として、変数９９に読込みます。

　　　　２　 　 ２　 　     ２ 　    ２　       ２ 　        ２　      ２ 　  　   ２　 ・・・２進数
　 　　　　１５　  １４　  　１３　  １２　   １１　  　１０　   ９　  　 ８  　 ・・・ 入力ポート№

              ＯＮ　 ＯＦＦ　ＯＦＦ　ＯＦＦ　ＯＦＦ　  ＯＮ　 ＯＦＦ　　ＯＮ　

　　　　　　 １　　    ０　　   ０　       ０　　    ０　　　１　　　０　　　１　 　・・・２進数
２ ＋   ０ ＋　０    ＋   ０    ＋　０    ＋   ２ ＋   ０    ＋   ２

                              １２８＋   ０ ＋　０    ＋   ０    ＋　０    ＋   ４    ＋   ０    ＋   １         　 ＝　１３３
                                                                                               　
                                                                                                     　
                                                                                               　

 １３３　 ・・・・・・・・・・・・・・・・・　変数９９

（注１） 入力できる最大限度は３２ビットです。

（注２） 32ビット入力した場合の最上位ビットがＯＮの場合、変数９９に読み込まれた値は、マイナス値として
扱われます。

（注３） FMIO命令により読込み時のデータフォーマットを変更する事が出来ます。（FMIO命令参照）

［例１］ ＩＮ ８ １５ 入力ポート８～１５を２進数として、変数９９に読込みま
す。

［例２］ ＬＥＴ １ ８ 変数１に８を代入します。
ＬＥＴ ２ １５ 変数２に１５を代入します。
ＩＮ ＊１ ＊２　 変数１の内容８～変数２の内容１５のポートを２進数とし

て、変数９９に読込みます。

7 5 46

7 2 0

3 2 1 0

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＩＮ 入出力・フラグ 入出力・フラグ ＣＣ
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●ＩＮＢ（ＢＣＤ　入出力・フラグ読込み）

［機能］ 操作１から操作２の桁数分の入出力ポートまたは、フラグをＢＣＤ値として、変数９９に読込みます。

　　　　　　　　　　　 　　　上位桁　　　　　　　　　　　　 下位桁

              １５　   １４　   １３　    １２　    １１　  １０　       ９　      ８  　  ・・・ 入力ポート№
              ＯＮ     ＯＦＦ    ＯＦＦ    ＯＦＦ   ＯＦＦ     ＯＮ     ＯＦＦ     ＯＮ　

    ８　　　　　　　　　　　　           ５

 　8  5　 ・・・・・・・・・・・・・・・・・ 変数９９

（注１） 入力できる最大限度は８桁（３２ビット）です。

（注２） 使用する入出力ポート・フラグは４×ｎ（桁数）です。

（注３） FMIO命令により読込み時のデータフォーマットを変更する事が出来ます。（FMIO命令参照）

［例１］ ＩＮＢ ８ ２ 入力ポート８から２桁分（１５迄）をＢＣＤ値として、変数９
９に読込みます。

［例２］ ＬＥＴ １ ８ 変数１に８を代入します。
ＬＥＴ ２ ２ 変数２に２を代入します。
ＩＮＢ ＊１ ＊２ 変数１の内容８の入力ポートから変数２の内容の２桁（１５

迄）をＢＣＤ値として、変数９９に読込みます。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＩＮＢ 入出力・フラグ ＢＣＤ桁数 ＣＣ
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●ＯＵＴ（２進数　出力・フラグ書込み）

    ［機能］  操作１から２までの出力ポートまたは、フラグへ、変数９９の値を書出します。

１３３　 ・・・・・・・・・・・・・・・・・　変数９９

      　上位    下位
　　　　　　 １　　　０　　　０　　　０　　　０　　　１　　　０　　　１　 　・・・２進数
                                                                                               　

                              ３０７   ３０６　３０５　 ３０４　３０３　３０２　３０１　３００　  ・・・  出力ポート№
　　　　　　          ＯＮ      ＯＦＦ    ＯＦＦ    ＯＦＦ   ＯＦＦ     ＯＮ      ＯＦＦ      ＯＮ　

（注１） 出力できる最大限度は３２ビットです。

（注２） FMIO命令により書込み時のデータフォーマットを変更する事が出来ます。（FMIO命令参照）

［例１］ ＯＵＴ ３００ ３０７ 出力ポート３００～３０７へ、変数９９の値を２進数として
書出します。

［例２］ ＬＥＴ １ ３００ 変数１に３００を代入します。
ＬＥＴ ２ ３０７ 変数２に３０７を代入します。
ＯＵＴ ＊１ ＊２ 変数１の内容３００から変数２の内容３０７の出力ポート

へ、変数９９の値を２進数として書出します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＯＵＴ 出力・フラグ 出力・フラグ ＣＣ
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●ＯＵＴＢ（ＢＣＤ　出力・フラグ書込み）

［機能］ 操作１から操作２の桁数分の出力ポートまたは、フラグへ、変数９９の値をＢＣＤコードで書出します。

                                      　   ８５　　・・・・・・・・・・・・・・・・・　変数９９

        ３０７   ３０６　 ３０５　３０４   ３０３　３０２　３０１　３００　 ・・・    出力ポート№
　　　　　　           ＯＮ     ＯＦＦ    ＯＦＦ    ＯＦＦ   ＯＦＦ     ＯＮ      ＯＦＦ      ＯＮ　

（注１） 出力できる最大限度は８桁（３２ビット）です。

（注２） 使用する出力ポート・フラグは４×ｎ（桁数）です。

（注 3） FMIO命令により書込み時のデータフォーマットを変更する事が出来ます。（FMIO命令参照）

［例１］ ＯＵＴＢ ３００ ２ 出力ポート３００から２桁（３０７迄）に、変数９９の値をＢ
ＣＤ値として書出します。

［例２］ ＬＥＴ　　 １ ３００ 変数１に３００を代入します。
ＬＥＴ　　 ２ ２ 変数２に２を代入します。
ＯＵＴＢ　 ＊１ ＊２ 変数１の内容３００から変数２の内容２桁分

（３０７迄）の出力ポートへ、変数９９の値をＢＣＤとして書
出します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＯＵＴＢ 出力・フラグ ＢＣＤ桁数 ＣＣ
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●ＦＭＩＯ（ＩＮ ,ＩＮＢ ,ＯＵＴ .ＯＵＴＢ命令フォーマット設定）

［機能］ IN、INB、OUT、OUTB命令での、入出力ポート・フラグ読み込み時、及び、書込み時のデータフォー
　　　　　マットを設定します。

（入出力・フラグ No.上位）  （入出力・フラグ No.下位） 

01234567h ⇔ 01h 23h 45h 67h ⇔ 0000 0001 0010 0011 0100 0101 0110  0111

変数 99   テンポラリデータ 入出力ポート・フラグ状態（0=OFF、1=ON） 

OUT（B）命令 

IN 

（入出力・フラグ No.上位）  （入出力・フラグ No.下位） 

01234567h ⇔ 23h 01h 67h 45h ⇔ 0010 0011 0000 0001 0110 0111 0100  0101

変数 99   

テンポラリデータ 

入出力ポート・フラグ状態（0=OFF、1=ON） 

OUT（B）命令 

（入出力・フラグ No.上位）  （入出力・フラグ No.下位） 

01234567h ⇔ 45h 67h 01h 23h ⇔ 0100 0101 0110 0111 0000 0001 0010  0011

変数 99   

テンポラリデータ 

入出力ポート・フラグ状態（0=OFF、1=ON） 

OUT（B）命令 

（B）命令 

IN （B）命令 

IN （B）命令 

①　操作 1=0時（＝ FMIO命令未実行時初期状態）
　　データの入れ替えを行わず、読込み、または、書込みを行います。

②　操作 1=1時
　　16ビットデータ毎に、上位 8ビットデータ、下位 8ビットデータを入れ替えて、
　　データの読み込み、または、書込みを行います。

③　操作 1=2時
　　32ビットデータ毎に、上位 16ビットデータ、下位 16ビットデータを入れ替えて、
　　データの読込み、または、書込みを行います。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 FMIO フォーマット種別 禁止 ＣＰ
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④　操作 1=3時
　　32ビットデータ毎に、上位 16ビットデータ、下位 16ビットデータを入れ替え、
　　16ビットデータ毎に、上位 8ビットデータ、下位 8ビットデータを入れ替えた後、
　　データの読込み、または、書込みを行います。

（入出力・フラグ No.上位）  （入出力・フラグ No.下位） 

01234567h

00123456h

⇔ 67h 45h 23h 01h ⇔ 0110 0111 0100 0101 0010 0011 0000  0001

変数 99   

変数 99  1193046（IN・OUT  命令時） 

                123456（INB・OUTB 命令時） 

テンポラリデータ 

テンポラリデータ 

入出力ポート・フラグ状態（0=OFF、1=ON） 

OUT（B）命令 

OUT（B）命令 

OUT（B）命令 

IN（B）命令 

IN（B）命令 

OUT（B）命令 

IN（B）命令 

IN（B）命令 

（入出力・フラグ No.上位）  （入出力・フラグ No.下位） 

00h 12h 34h 56h ⇔ 0000 0000 0001 0010

0001 0010

0011 0100 0101  0110

入出力ポート・フラグ状態（0=OFF、1=ON） 

FMIO=0

12h 00h 56h 34h ⇔ 

0000 0000

0011 01000101  0110FMIO=1

34h 56h 00h 12h ⇔ 

0000 0000

0001 0010

0011 0100

0101  0110FMIO=2

56h 34h 12h 00h ⇔ 

0000 0000

0001 0010

0011 0100

0101  0110FMIO=3

［例１］ 変数 99=00123456h時（10進値 1193046、BCD値 123456）
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［例２］ 変数 99=00001234h時（10進値 4660、BCD値 1234）

00001234h 変数 99    4660（IN・OUT  命令時） 

                1234（INB・OUTB 命令時） 

テンポラリデータ 

OUT（B）命令 

OUT（B）命令 

IN（B）命令 

OUT（B）命令 

IN（B）命令 

IN（B）命令 

（入出力・フラグ No.上位）  （入出力・フラグ No.下位） 

00h 00h 12h 34h ⇔ 0000 0000 0001 0010 0011  0100

入出力ポート・フラグ状態（0=OFF、1=ON） 

FMIO=0

00h 00h 34h 12h ⇔ 

0000 0000

0001 00100011  0100FMIO=1

12h 34h 00h 00h ⇔ 

0000 0000

0000 0000 0000 0000

0001 0010

0011  0100FMIO=2

34h 12h 00h 00h ⇔ 

0000 0000

0000 00000000 0000

0001 0010

0011  0100FMIO=3

00000012h 変数 99    18（IN・OUT  命令時） 

                12（INB・OUTB 命令時） 

テンポラリデータ 

OUT（B）命令 

OUT（B）命令 

IN（B）命令 

OUT（B）命令 

IN（B）命令 

IN（B）命令 

（入出力・フラグ No.上位）  （入出力・フラグ No.下位） 

00h 00h 00h 12h ⇔ 0000 0000 0001  0010

入出力ポート・フラグ状態（0=OFF、1=ON） 

FMIO=0

00h 00h 12h 00h ⇔ 

0000 0000

0001  0010FMIO=1

00h 12h 00h 00h ⇔ 

0000 0000 0000 0000

0000 0000 0000 0000 0000 0000

0001  0010FMIO=2

12h 00h 00h 00h ⇔ 

0000 00000000 0000

0000 00000000 00000000 00000001  0010FMIO=3

［例３］ 変数 99=00000012h時（10進値 18、BCD値 12）
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1.8　プログラム制御
●ＧＯＴＯ（ジャンプ）

［機能］ 操作１で指定したタグ№の位置へジャンプします

（注） ＧＯＴＯ命令は、同一プログラム内のみ有効です。

［例１］ ＴＡＧ １ タグをセットします。
　：
　：
　：

ＧＯＴＯ １ タグ１へジャンプします。

ＧＯＴＯコマンドを使用して、下記の構文内から構文外、または別の構文内へ分岐することは禁止します。
条件分岐命令やサブルーチンコールにおいては、最大ネスト回数が決まっており、ＥＤ□□を通過しな
いと何回もネストしたことになり、ネスト回数オーバーエラーが発生します。また、パレタイズ設定の場
合もＢＧＰＡ宣言の後にＥＤＰＡを通過しないで、再度ＢＧＰＡ宣言があるとエラーが発生します。

（1）ＩＦ□□、またはＩＳ□□とＥＤＩＦの構文
（2）ＤＷ□□とＥＤＤＯの構文
（3）ＳＬＣＴとＥＤＳＬの構文
（4）ＢＧＳＲとＥＤＳＲの構文
（5）ＢＧＰＡとＥＤＰＡの構文

●ＴＡＧ（タグ宣言）

［機能］ 操作１で指定したタグ№を設定します。

［例１］ ＧＯＴＯ命令を参照してください。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＧＯＴＯ タグ№ 禁止 ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

禁止 禁止 ＴＡＧ タグ№ 禁止 ＣＰ
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●ＢＧＳＲ（サブルーチン開始）

［機能］ 操作１で指定したサブルーチンの開始を宣言します。

［例１］ ＥＸＳＲ命令を参照してください。

（注） GOTO命令を使用して、BGSR～ EDSR構文外、または構文内へ分岐することを禁止します。

●ＥＸＳＲ（サブルーチン実行）

　
［機能］ 操作１で指定したサブルーチンを実行します。

サブルーチンコールのネストは 15段まで可能です。

（注） 同一プログラム内のサブルーチンのみ有効です。

［例１］ ＥＸＳＲ １ サブルーチン１を実行します。
　　　　　　　　  ：
　　　　　　　　  ：

ＥＸＩＴ
ＢＧＳＲ １ サブルーチン１開始

　　　　　　　　  ：
　　　　　　　　  ：
　　　　　　　　  ：

ＥＤＳＲ サブルーチン１終了

［例２］ ＬＥＴ １ １０ 変数１に１０を代入します。
ＥＸＳＲ ＊１ 変数１の内容１０のサブルーチンを実行します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

禁止 禁止 ＢＧＳＲ サブルーチン№ 禁止 ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＥＸＳＲ サブルーチン№ 禁止 ＣＰ

第 2部　プログラム編

129



130

第 2部　プログラム編

第
2
部　

第
3
章

命
令
語
の
説
明

114

第２部　プログラム編

●ＥＤＳＲ（サブルーチン終了）

［機能］ サブルーチンの終了を宣言します。
サブルーチンの終わりに必ず必要となります。
この後の処理は呼び出したＥＸＳＲの次のステップに移ります。

［例１］ ＥＸＳＲ命令を参照してください。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

禁止 禁止 ＥＤＳＲ 禁止 禁止 ＣＰ
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1.9　タスク管理
●ＥＸＩＴ（プログラム終了）

［機能］ プログラムを終了します。
もしＥＸＩＴ命令が無く最後のステップまで来た場合、処理は先頭に戻ります。

（注） 終了時の状態 ・出力ポート・・・・・・・・・・・・・保持
・ローカルフラグ・・・・・・・・・・・消滅
・ローカル変数・・・・・・・・・・・・消滅
・現在値・・・・・・・・・・・・・・・保持
・グローバルフラグ・・・・・・・・・・保持
・グローバル変数・・・・・・・・・・・保持

［例１］ 　　　　：
　　　　：
　　　ＥＸＩＴ プログラムを終了します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由  自由 ＥＸＩＴ 禁止 禁止  ＣＰ
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●ＥＸＰＧ（他プログラム起動）

［機能］ 操作１から、操作２までのプログラムを起動し、並列処理を行います。操作１だけの単独指定もできます。

［例 1］ ＥＸＰＧ １０ １２ プログラムNo.１０、１１、１２を起動します。

エラー発生・出力部操作条件
ＥＸＰＧプログラム単独指定時（操作１のみ指定）

指定プログラム
状態

エラー

出力部操作

プログラムNo.異常無し※１
プログラムNo.

プログラム登録済み
プログラム起動中 プログラム非起動

プログラム未登録 異常有り※１

A５７ 無し C０３ C２C
「プログラム多重起動エラー」 「未登録プログラム指定エラー」「プログラムNo.エラー」

ON ON OFF OFF

※表中のエラーは指定プログラム状態により発生するエラーを表します。その他の要因により発生するエラーは除きます。
※１…プログラムNo.異常とは、１未満または、６４を超えるNo.を指定した場合を指します。

ＥＸＰＧプログラム複数指定時（操作１、２両指定）

指定プログラム
状態

エラー

出力部操作
※表中のエラーは指定プログラム状態により発生するエラーを表します。その他の要因により発生するエラーは除きます。
※２…プログラムNo.異常とは、１未満または、６４を超えるNo.を範囲指定した場合を指します。
※３…この場合、指定範囲の未登録プログラムは非操作対象として扱い、この影響はエラー、出力部操作に反映されません。

プログラムNo.異常無し※ 2

プログラムNo.指定範囲に登録プログラム有り※３
指定範囲

異常有り※１指定範囲に 指定範囲
全プログラム未登録起動中プログラム有り 全プログラム非起動

A５７ C０３ C２C
「プログラム多重起動エラー」 無し 「未登録プログラム指定エラー」「プログラムNo.エラー」

ON ON OFF OFF

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＥＸＰＧ プログラム№ （プログラム№） ＣＣ
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●ＡＢＰＧ（他プログラムの強制終了）

［機能］ 操作１から、操作２までのプログラムを強制的に終了します。操作１だけの単独指定もできます。

（注1） 　移動中命令実行中にＡＢＰＧ命令がかかりますと、その場で減速停止します。
（注 2） また、動作だけでなくステップ実行そのものを終了します。

［例１］ ＡＢＰＧ １０ １２ プログラムNo.１０、１１、１２を終了します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 AＢＰＧ プログラム№ （プログラム№） ＣＣ

エラー発生・出力部操作条件
ＡＢＰＧプログラム単独指定時（操作１のみ指定）

ＡＢＰＧプログラム複数指定時（操作１、２両指定）

指定プログラム
状態

エラー

出力部操作
※表中のエラーは指定プログラム状態により発生するエラーを表します。その他の要因により発生するエラーは除きます。
※３…プログラムNo.異常とは、１未満または、６４を超えるNo.を範囲指定した場合を指します。
※４…この場合、指定範囲の未登録プログラムは非操作対象として扱い、この影響はエラー、出力部操作に反映されません。
※５…指定範囲内に自タスク（自プログラム）が含まれる場合、自タスクの終了処理を行った時点でABPG命令の処理は終了し、自タスクは

消滅します。よって指定プログラムの終了処理結果は不定となるので注意が必要です。この時、出力操作部は終了処理の結果に関わら
ず常にOFFとなります。

指定プログラム
状態

エラー

出力部操作

プログラムNo.異常無し※１
プログラムNo.

プログラム登録済み
プログラム起動中 プログラム非起動

プログラム未登録 異常有り※１

無し 無し 無し C２C
「プログラムNo.エラー」

ON（OFF※ 2） ON ON OFF

※表中のエラーは指定プログラム状態により発生するエラーを表します。その他の要因により発生するエラーは除きます。
※１…プログラムNo.異常とは、１未満または、６４を超えるNo.を指定した場合を指します。
※２…自タスク（自プログラム）を指定した場合、ABPG命令は自タスクの終了処理を行い、タスクは消滅します。この時、出力部操作はOFF

となります。

プログラムNo.異常無し※ 3

プログラムNo.指定範囲に登録プログラム有り※ 4
指定範囲

異常有り※１指定範囲に 指定範囲
全プログラム未登録起動中プログラム有り 全プログラム非起動

C２C無し 無し 無し 「プログラムNo.エラー」
ON（OFF※ 5） ON ON OFF
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●ＳＳＰＧ　(プログラム一時停止)

［機能］ 操作１から、操作２までのプログラムを現在のステップで一時停止させます。操作１だけの単独指定もで
きます。

（注 1） プログラムを一時停止させると、そのプログラムが実行していた動作も一時停止となります。
（注 2） 動作だけでなく、ステップ実行そのものが停止します。

［例 1］ ＳＳＰＧ　 １０ １２ プログラムNo.１０、１１、１２を現在のステップで一時停
止させます。

プログラムNo.10

SSPG
現在実行中ステップ 

プログラムNo.11

現在実行中ステップ 

プログラムNo.12

現在実行中ステップ 

エラー発生・出力部操作条件
ＳＳＰＧプログラム単独指定時（操作１のみ指定）

ＳＳＰＧプログラム複数指定時（操作１、２両指定）

指定プログラム
状態

エラー

出力部操作
※表中のエラーは指定プログラム状態により発生するエラーを表します。その他の要因により発生するエラーは除きます。
※２…プログラムNo.異常とは、１未満または、６４を超えるNo.を範囲指定した場合を指します。
※３…この場合、EXPG・ABPG・SSPG・PSPG命令では、指定範囲の未登録プログラムは非操作対象として扱い、この影響はエラー、出力

部操作に反映されません。
※４…この場合、SSPG・RSPG命令では、指定範囲の（登録済み）非起動プログラムは非操作対象として扱い、この影響はエラー、出力部操

作に反映されません。

指定プログラム
状態

エラー

出力部操作

プログラムNo.異常無し※１
プログラムNo.

プログラム登録済み
プログラム起動中 プログラム非起動

プログラム未登録 異常有り※１

無し 無し C０３ C２C
「未登録プログラム指定エラー」「プログラムNo.エラー」

ON OFF OFF OFF

※表中のエラーは指定プログラム状態により発生するエラーを表します。その他の要因により発生するエラーは除きます。
※１…プログラムNo.異常とは、１未満または、６４を超えるNo.を指定した場合を指します。

プログラムNo.異常無し※ 2

プログラムNo.指定範囲に登録プログラム有り※ 3
指定範囲

異常有り※１指定範囲に 指定範囲
全プログラム未登録起動中プログラム有り※4 全プログラム非起動

C０３ C２C無し 無し 「未登録プログラム指定エラー」「プログラムNo.エラー」
ON OFF OFF OFF

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由  自由 ＳＳＰＧ プログラム№ （プログラム№ ） ＣＣ
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●ＲＳＰＧ　（プログラム再開）

［機能］ 操作１から、操作２までのプログラムを再開させます。操作１だけの単独指定もできます。

（注 1） プログラムを再開させると、そのプログラムが実行していた動作も再開となります。

［例１］ RＳＰＧ １０ １２ プログラムNo.１０、１１、１２を一時停止中のステップか
ら再開させます。

プログラムNo.10

SSPG

RSPG

現在一時停止中ステップ 

プログラムNo.11

現在一時停止中ステップ 

プログラムNo.12

現在一時停止中ステップ 

エラー発生・出力部操作条件
ＲＳＰＧプログラム単独指定時（操作１のみ指定）

ＲＳＰＧプログラム複数指定時（操作１、２両指定）

指定プログラム
状態

エラー

出力部操作
※表中のエラーは指定プログラム状態により発生するエラーを表します。その他の要因により発生するエラーは除きます。
※２…プログラムNo.異常とは、１未満または、６４を超えるNo.を範囲指定した場合を指します。
※３…この場合、指定範囲の未登録プログラムは非操作対象として扱い、この影響はエラー、出力部操作に反映されません。
※４…この場合、SSPG・RSPG命令では、指定範囲の（登録済み）非起動プログラムは非操作対象として扱い、この影響はエラー、出力部操

作に反映されません。

指定プログラム
状態

エラー

出力部操作

プログラムNo.異常無し※１
プログラムNo.

プログラム登録済み
プログラム起動中 プログラム非起動

プログラム未登録 異常有り※１

無し 無し C０３ C２C
「未登録プログラム指定エラー」「プログラムNo.エラー」

ON OFF OFF OFF

※表中のエラーは指定プログラム状態により発生するエラーを表します。その他の要因により発生するエラーは除きます。
※１…プログラムNo.異常とは、１未満または、６４を超えるNo.を指定した場合を指します。

プログラムNo.異常無し※ 2

プログラムNo.指定範囲に登録プログラム有り※ 3
指定範囲

異常有り※１指定範囲に 指定範囲
全プログラム未登録起動中プログラム有り※4 全プログラム非起動

C０３ C２C無し 無し 「未登録プログラム指定エラー」「プログラムNo.エラー」
ON OFF OFF OFF

自由 自由 ＲＳＰＧ プログラム№ （プログラム№ ） ＣＣ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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1.10　ポジション操作
●ＰＧＥＴ（位置データ読取り）

［機能］ 操作２で指定したポジションデータの操作１で指定した軸№のデータを、変数１９９に読取ります。
ＰＧＥＴ命令実行時、ポジションデータに取り込むデータが入っていない（ティーチングボックスのポジ
ションデータ表示：Ｘ．ＸＸＸ、パソコン対応ソフトのポジションデータ表示：空欄）場合は、変数１９
９にデータを入れません。（ＰＧＥＴ命令を実行しません。）

［例１］ ＰＧＥＴ 　２ ３ ポジション３の２軸のデータを変数１９９に読取ります。
［例２］ ＬＥＴ 　１ ２ 変数１に２を代入します。

ＬＥＴ 　２ ３ 変数２に３を代入します。
ＰＧＥＴ 　＊１ ＊２ 変数２の内容３のポジションの、変数１の内容２軸のデータ

を変数１９９に読取ります。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＰＧＥＴ 軸№ ポジション№ ＣＣ
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●ＰＰＵＴ（位置データ書込み）

［機能］ 操作２で指定したポジションデータの操作１で指定した軸№に、変数１９９の値を書込みます。

［例１］ ＬＥＴ １９９ １５０ 変数１９９に１５０を代入します。
ＰＰＵＴ ２ ３ ポジション３の２軸に変数１９９の内容１５０を書込みま

す。
［例２］ ＬＥＴ １９９ １５０ 変数１９９に１５０を代入します。

ＬＥＴ １ ２ 変数１に２を代入します。
ＬＥＴ ２ ３ 変数２に３を代入します。
ＰＰＵＴ ＊１ ＊２ 変数２の内容３のポジションの、変数１の内容２軸に、変数

１９９の内容１５０を書込みます。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＰＰＵＴ 軸№ ポジション№ ＣＰ
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●ＰＣＬＲ（ポジションデータクリア）

［機能］ 操作１で指定したポジション№から操作２で指定したポジション№を消去します。
消去されたデータは、データが入っていない状態になり、０．０００にはなりません。ティーチングボッ
クスのポジションデータ表示はＸ．ＸＸＸ、パソコン対応ソフトのポジションデータ表示は空欄になりま
す。

［例１］ ＰＣＬＲ １０ ２０ ポジション№１０～２０のデータを消去します。

［例２］ ＬＥＴ １ １０ 変数１に１０を代入します。
ＬＥＴ ２ ２０ 変数２に２０を代入します。
ＰＣＬＲ ＊１ ＊２ 変数１の内容１０のポジションから変数２の内容２０のポジ

ションのデータを消去します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＰＣＬＲ ポジション№ ポジション№ ＣＰ
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●ＰＣＰＹ（ポジションデータコピー）

［機能］ 操作１で指定したポジション№に操作２で指定したポジションデータを複写します。

［例１］ ＰＣＰＹ ２０ １０ ポジション№２０へポジション№１０のデータを複写しま
す。

［例２］ ＬＥＴ １ ２０ 変数１に２０を代入します。
ＬＥＴ ２ １０ 変数２に１０を代入します。
ＰＣＰＹ ＊１ ＊２ 変数１の内容２０のポジションに、

変数２の内容１０のポジションのデータを複写します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

　    自由 自由 ＰＣＰＹ ポジション№ ポジション№ ＣＰ
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●ＰＲＥＤ（現在位置読取り）

［機能］ 操作１で指定した軸の現在位置を操作２で指定したポジションに読込みます。

［例１］ ＰＲＥＤ １１ １０ １、２軸の現在位置をポジション№１０に読込みま
す。

［例２］ 軸パターンを変数間接指定することができます。［例１］を変数間接指定した場合。
１１（２進数）→３（１０進数）
ＬＥＴ １ ３ 変数１に３を代入します。
ＰＲＥＤ ＊１ １０

［例３］ ＬＥＴ １ １０ 変数１に１０を代入します。
ＰＲＥＤ １１ ＊１ １、２軸の現在位置を変数１の内容１０のポジション

に読込みます。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

　    自由 自由 ＰＲＥＤ 軸パターン ポジション№ ＣＰ
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第２部　プログラム編

●ＰＲＤＱ（軸の現在位置読取り（１軸ダイレクト））

　［機能］ 操作１で指定した軸№の現在位置を操作２で指定した変数に読込みます。
ＰＲＥＤ命令よりも高速に現在位置を取得することができます。
シンクロ従軸の現在位置読取りも可能です。

［例］ ＰＲＤＱ ２ １００ ２軸の現在位置を変数№１００に読込みます。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

　    自由              自由          ＰＲＤＱ 軸№ 変数№ ＣＰ

125

第２部　プログラム編

●ＰＲＤＱ（軸の現在位置読取り（１軸ダイレクト））

　［機能］ 操作１で指定した軸№の現在位置を操作２で指定した変数に読込みます。
ＰＲＥＤ命令よりも高速に現在位置を取得することができます。
シンクロ従軸の現在位置読取りも可能です。

［例］ ＰＲＤＱ ２ １００ ２軸の現在位置を変数№１００に読込みます。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

　    自由              自由          ＰＲＤＱ 軸№ 変数№ ＣＰ
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第２部　プログラム編

●ＰＴＳＴ（ポジションデータチェック）

［機能］ 操作２で指定したポジション№の操作１で指定した軸パターンに、有効なデータが有るか確認します。
軸パターンで指定されたデータが全て入っていない（ティーチングボックスのポジションデータ表示：Ｘ．
ＸＸＸ、パソコン対応ソフトのポジションデータ表示：空欄）場合に、出力がオンになります。
０は有効なデータとして扱われます。

［例１］ ＰＴＳＴ １１ １０　 　３００ ポジション１０の１、２軸に有効な値がなければ出力
３００をオンにします。

ポジションデータが下の様な場合には、出力３００は
オフになります。

［例２］ 軸パターンを変数間接指定することができます。［例１］を変数間接指定した場合。
１１（２進数）→３（１０進数）
ＬＥＴ １ ３ 変数１に３を代入します。
ＰＴＳＴ ＊１ １０　 　３００

［例３］ ＬＥＴ １ １１ 変数１に１１を代入します。
ＰＴＳＴ １１ ＊１    　６００ 変数１の内容１１のポジションの１、２軸のデータに

有効な値が無ければフラグ６００をオンにします。
ポジションデータが下の様な場合には、フラグ６００
がオンになります。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

　    自由              自由          Ｐ TＳＴ 軸パターン ポジション№ ＣＣ

Ｎｏ． Ａｘｉｓ１ Ａｘｉｓ２ Ｖｅｌ Ａｃｃ Ｄｃｌ

１０ １００．０００ ５０．０００

１１

パソコン対応ソフトのポジションデータ表示

第 2部　プログラム編
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第２部　プログラム編

●ＰＶＥＬ（速度データの代入）

［機能］ 操作１で指定した速度を操作２で指定したポジション№に書込みます。

（注） ＰＶＥＬ命令で負の値を書込みますと、移動などでそのポジションを指定した時にアラームを発生します
のでご注意ください。

［例１］ ＰＶＥＬ １００ １０ 速度１００mm/sをポジション№１０に書込みます。
［例２］ ＬＥＴ １ １００ 変数１に１００を代入します。

ＬＥＴ ２ １０ 変数２に１０を代入します。
ＰＶＥＬ ＊１ ＊２ 変数１の内容の速度１００mm/sを変数２の内容１０のポ

ジションに書込みます。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＰＶＥＬ 速度 ポジション№ ＣＰ
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第２部　プログラム編

●ＰＡＣＣ（加速度データの代入）

［機能］ 操作１で指定した加速度を操作２で指定したポジション№に書込みます。

（注） ＰＡＣＣ命令では範囲のチェックを行いません。アクチュエータごとのリミットを越えないように注意し
てください。

［例１］ ＰＡＣＣ ０．３ １０ 加速度０．３Ｇをポジション№１０に書込みます。
［例２］ ＬＥＴ １００ ０．３ 変数１００に０．３を代入します。

ＬＥＴ ２ １０ 変数２に１０を代入します。
ＰＡＣＣ ＊１００ ＊２ 変数１００の内容の加速度０．３Ｇを変数２の内容１０のポ

ジションに書込みます。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＰＡＣＣ 加速度 ポジション№ ＣＰ
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第２部　プログラム編

●ＰＤＣＬ（減速度データの代入）

［機能］ 操作１で指定される減速度データを操作２で指定されるポジションデータの減速度項目に代入します。
減速度の設定単位はＧで、値は小数第２位まで有効です。

　
［例１］ ＰＤＣＬ ０．３ ３ ポジションNo.３の減速度データに０．３を代入します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＰＤＣＬ 減速度 ポジション№ ＣＰ
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第２部　プログラム編

●ＰＡＸＳ（軸パターン　読み出し）

［機能］ 操作１の変数に操作２のポジションの軸パターンを格納します。

［例１］ ＰＡＸＳ １ ９９ 変数１にポジション９９の軸パターンを読込みます。
ポジションが下の様になっている場合、変数１には１（２進
数で０１）が読込まれます。

［例２］ ＬＥＴ １ ３ 変数１に３を代入します。
ＬＥＴ ２ １０１ 変数２に１０１を代入します。
ＰＡＸＳ ＊１ ＊２ 変数１の内容３の変数に、変数２の内容１０１のポジション

の軸パターンを読込みます。
ポイントが下の様になっている場合、変数３には３（２進数
で１１）が格納されます。

表のようなポジションの場合、変数に 格納される値は下のようになります。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＰＡＸＳ 変数№ ポジション№ ＣＰ

パソコン対応ソフトのポジションデータ表示

Ｎｏ． Ａｘｉｓ１ Ａｘｉｓ２

９８ ・・・　　　００ ＝ ０＋０ ＝ ０

９９ １００．０００ ・・・　　　０１ ＝ ０＋１ ＝ １

１００ １５０．０００ ・・・　　　１０ ＝ ２＋０ ＝ ２

１０１ １００．０００ ５０．０００ ・・・　　　１１ ＝ ２＋１ ＝ ３
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第２部　プログラム編

●ＰＳＩＺ（ポジションデータサイズチェック）

［機能］ パラメータにより以下の値を操作 1の変数にセットします。

・ ｢その他パラメータNo.23 PSIZ機能種別｣＝０時
　　 コントローラに記憶可能なポジションデータ数MAXをセット。
　　　　 （使用、不使用かかわらず。）

・ ｢その他パラメータNo.23 PSIZ機能種別｣＝１時
　　 ポイントデータ使用数をセット。

［例］ ＰＳＩＺ　１
｢その他パラメータNo.23 PSIZ機能種別｣＝０を設定時

　 　変数No.1に記憶可能なポジションデータ数MAXをセットします。
｢その他パラメータNo.23 PSIZ機能種別｣＝１を設定時

　 　変数No.1に現在使用中のポイントデータ数をセットします。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰＳＩＺ 変数№ 禁止 ＣＰ
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第２部　プログラム編

●ＧＶＥＬ（速度データの取得）

［機能］ 操作２で指定されるポジションデータの速度項目より速度データを取得し、操作１で指定される変数に値
をセットします。

［例］ ＧＶＥＬ　１００ 　　１０ ポジションNo.10の速度データを変数No.100にセットしま
す。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＧＶＥＬ 変数№ ポジション№ ＣＰ

Ｎｏ． Ａｘｉｓ１ Ａｘｉｓ２ Ｖｅｌ Ａｃｃ Ｄｃｌ

１

２
・
・
・
１０ ５０．０００ １００．０００ ２００ ０．３０ ０．３０
・
・

パソコン対応ソフトのポジションデータ表示

命令実行時のポジションデータが上記の場合、変数No.100には値 200がセットされます。
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第２部　プログラム編

●ＧＡＣＣ（加速度データの取得）

［機能］ 操作２で指定されるポジションデータの加速度項目より加速度データを取得し、操作１で指定される変数
に値をセットします。

［例］ ＧＡＣＣ　１００ １０ ポジションNo.10の加速度データを変数No.100にセットし
ます。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＧＡＣＣ 変数№  ポジション№ ＣＰ

Ｎｏ． Ａｘｉｓ１ Ａｘｉｓ２ Ｖｅｌ Ａｃｃ Ｄｃｌ

１

２
・
・
・
１０ ５０．０００ １００．０００ ２００ ０．３０ ０．３０
・
・

パソコン対応ソフトのポジションデータ表示

命令実行時のポジションデータが上記の場合、変数No.100には値 0.3がセットされます。
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第２部　プログラム編

●ＧＤＣＬ（減速度データの取得）

［機能］操作２で指定されるポジションデータの減速度項目より減速度データを取得し、操作１で指定される変数
に値をセットします。

    ［例］ ＧＤＣＬ　１００ １０ ポジションNo.10の減速度データを変数No.100にセットし
ます。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＧＤＣＬ 変数№ ポジション№ ＣＰ

Ｎｏ． Ａｘｉｓ１ Ａｘｉｓ２ Ｖｅｌ Ａｃｃ Ｄｃｌ

１

２
・
・
・
１０ ５０．０００ １００．０００ ２００ ０．３０ ０．３０
・
・

パソコン対応ソフトのポジションデータ表示

命令実行時のポジションデータが上記の場合、変数No.100には値 0.3がセットされます。
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第２部　プログラム編

1.11　アクチュエータ制御宣言
●ＶＥＬ（速度設定）

［機能］ 操作１の値にアクチュエータの移動速度を設定します。
単位はｍｍ／ｓです。
接続されているアクチュエータの機種によって最高速度が異なりますので、それ以下を設定してください。

（注１） 小数点以下の数値は扱えません。エラーとなります。
（注２） 最低速度は１ｍｍ／ｓです。

［例１］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＭＯＶＰ １ ポイント１へ１００mm/sで移動します。

［例２］ ＶＥＬ ５００ 速度を５００mm/sに設定します。
ＭＯＶＰ ２ ポイント２へ５００mm/sで移動します。

［例３］ ＬＥＴ １ ３００ 変数１に３００を代入します。
ＶＥＬ ＊１ 速度を変数１の内容３００mm/sに設定します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＶＥＬ 速度 禁止 ＣＰ
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第２部　プログラム編

●ＯＶＲＤ（オーバーライド）

［機能］ 操作１の比率に従って速度を低下させます（速度係数設定）。比率の設定範囲は１～１００％です。
ＯＶＲＤを使用すると、1mm／ sec未満の速度指令生成が可能です。

［例１］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＯＶＲＤ ５０ 速度を５０％に落とします。

よって、実際の速度は５０mm/sになります。

速度指令平滑限界速度 = エンコーダ１パルスあたりの移動量［mm/パルス］ / 時間［msec］
速度指令生成限界速度 = エンコーダ１パルスあたりの移動量［mm/パルス］ / 時間［２５６msec］
（実動作の平滑は保証致しません。実機での確認が必要です。）
［エンコーダ１パルスあたりの移動量の算出式］
ロータリエンコーダの場合
エンコーダ１パルスあたりの移動量［mm/パルス］＝ （スクリューリード［０ .００１mm］×ギヤ比分子）

/ （エンコーダ分解能［パルス /rev］×ギヤ比分母
/ （２ ^エンコーダ分周率））

リニアエンコーダの場合
エンコーダ１パルスあたりの移動量［mm/パルス］＝エンコーダ分解能［０ .００１μm/パルス］×１０００ /

（２ ^エンコーダ分周率）

 （参考）上記計算式には、以下のパラメータ値を使用して下さい。
エンコーダ分解能：軸別パラメータNo.42
エンコーダ分周率：軸別パラメータNo.43
スクリューリード：軸別パラメータNo.47
ギヤ比分子：軸別パラメータNo.50
ギヤ比分母：軸別パラメータNo.51

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＯＶＲＤ 速度比 禁止 ＣＰ
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第２部　プログラム編

●ＡＣＣ（加速度設定）

［機能］ アクチュエータの移動加速度を設定します。
接続されているアクチュエータの機種や負荷によって最大加速度は異なります。
加速度の設定単位はGで、値は小数第 2位まで有効です。

（注） アクチュエータ移動時、ポジションデータに加速度の設定がなく、且つACC命令で加速度を設定してい
ない場合は、「全軸パラメータ No.11 加速度初期値」に登録された初期値を使用します。

［例１］ ＡＣＣ ０．３ 加速度を０．３Ｇに設定します。

（注） アクチュエータの仕様以上に加速度を設定しますとエラーが発生する場合があります。
また、故障や製品寿命の低下の原因となります。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＡＣＣ 加速度 禁止 ＣＰ
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●ＤＣＬ（減速度設定）

［機能］ アクチュエータの移動減速度を設定します。
接続されているアクチュエータの機種や負荷によって最大減速度は異なります。
減速度の設定単位はGで、値は小数第２位まで有効です。

（注） アクチュエータ移動時、ポジションデータに減速度の設定がなく、且つＤＣＬ命令で減速度を設定してい
ない場合は、｢全軸パラメータNo.12 減速度初期値｣に登録された初期値を使用します。
ＣＩＲ、ＡＲＣ命令はＤＣＬは無効です。

［例］ ＤＣＬ ０．３ ０．３Gの減速度設定を行います。

（注） アクチュエータの仕様以上に減速度を設定しますとエラーが発生する場合があります。
また、故障や製品寿命の低下の原因となります。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＤＣＬ 減速度 禁止 ＣＰ
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●ＳＣＲＶ（Ｓ字モーション比率設定）

［機能］ 操作１の値にアクチュエータのＳ字モーション制御の比率を設定します。
 設定範囲は０～５０（％）の整数です。

この命令で比率を設定していない時、または０％を設定した時は台形モーションになります。
ＳＣＲＶ有効命令：ＭＯＶＰ ,ＭＯＶＬ ,ＭＶＰ｡ ,ＭＶＬ｡ ,ＪＢＷＦ ,ＪＢＷＮ ,ＪＦＷＦ ,ＪＦＷＮ
　　　　　　　　　ＭＯＶＤ ,ＭＶＤＩ

［例１］ ＳＣＲＶ ３０ Ｓ字モーション比を３０％にします。

 

ｂ 
ａ 

b－a ×100（％）

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＳＣＲＶ 比率 禁止 ＣＰ
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●ＯＦＳＴ（オフセット設定）

［機能］ 操作１で指定されたアクチュエータ移動に於いて、目標値に操作２のオフセット値を加算し、目標値を設
定し直して動作します。
オフセットの設定単位はｍｍで、有効分解能は０．００１ｍｍです。
オフセットは動作範囲内ならばマイナスの値も指定できます。
ＯＦＳＴ命令は、ＢＡＳＥシフト前のソフト軸に対して処理されます。

（注） ＯＦＳＴ命令は、当該プログラム以外では無効です。複数のプログラムでＯＦＳＴを有効にするには、そ
れぞれのプログラムでＯＦＳＴ命令を実行する必要があります。
ＯＦＳＴ命令は、ＭＶＰⅠ・ＭＶＬⅠ・ＭＶＤＩ命令には無効です。

［例１］ ＯＦＳＴ １０ ５０ ２軸の指定位置が５０mm 加算されます。
　 ：
ＯＦＳＴ １０ ０ ２軸のオフセット量を０に戻します。

［例２］ 軸パターンを変数間接指定することができます。［例１］を変数間接指定した場合。
１０（２進数）→　２（１０進数）
ＬＥＴ １ ２ 変数１に２を代入します。
ＯＦＳＴ ＊１ ５０
　 ：
ＯＦＳＴ ＊１ ０

［例３］ ＬＥＴ ２ ５０ 変数２に５０を代入します。
ＯＦＳＴ １ ＊２ １軸の指定位置が変数２の内容の５０mm加算されます。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＯＦＳＴ 軸パターン オフセット値 ＣＰ
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●ＤＥＧ（円弧角度設定）

［機能］ ＣＩＲ（円移動）命令とＡＲＣ（円弧移動）命令で行う補間のための分割角度を設定します。
ＣＩＲ、ＡＲＣ命令を実行するとここで設定した角度ごとに円を分割して通過点を計算します。
角度の設定範囲は０～ 120度までです。
角度を０に設定した場合、設定されたアクチュエータの速度が出るように分割角度を自動計算します。（最
大 180度）
角度の設定単位は度で、値は小数第 1位まで有効です。

（注） ＤＥＧ命令で角度を設定せずにＣＩＲ、ＡＲＣ命令を実行すると､｢全軸パラメータNo.30分割角度初期値｣
に登録された初期値を使用します。

［例］ ＤＥＧ １０ 分割角度を１０度に設定します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＤＥＧ 角度 禁止 ＣＰ
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●ＢＡＳＥ（軸のベース指定）

［機能］ 操作１で指定した軸№を１軸目として順次数えていきます。
ＢＡＳＥ命令はＰＲＥＤ、ＰＲＤＱ、ＡＸＳＴ、アクチュータ制御命令、ゾーン命令で有効です。但し、
ゾーン範囲はパラメータによりアクチュエータに割り付けられています。

［例１］ ＨＯＭＥ １ １軸が原点復帰します。
ＢＡＳＥ ２ ２軸目を、１軸と考えます。
ＨＯＭＥ １ ２軸が原点復帰します。

［例２］ ＬＥＴ １ ２ 変数１に３を代入します
ＢＡＳＥ ＊１ 変数１の内容、２軸を１軸と考えます。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＢＡＳＥ 軸№ 禁止 ＣＰ
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●ＧＲＰ（グループ軸設定）

［機能］ 操作１で指定された軸パターンのポジションデータだけを有効にします。
指定外の軸のデータは無いものとして扱われます。
複数のプログラムが同時に動作するとき、軸を割り当てる事により同一のポジションデータを有効に使う
事が出来ます。
ＧＲＰ命令は、ＯＦＳＴ命令を除くオペランド軸パターン指定ＳＥＬ命令または、ポジションデータを使
用するサーボ動作命令で有効です。
ＧＲＰ命令は、ＢＡＳＥシフト前のソフト軸に対して処理されます。

［例１］ ＧＲＰ １０ ２軸のデータを有効にします。

［例２］ 軸パターンを変数間接指定することができます。［例１］を変数間接指定した場合。
１０（２進数）→２（１０進数）
ＬＥＴ １ ２ 変数１に２を代入します。
ＧＲＰ ＊１

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＧＲＰ 軸パターン 禁止 ＣＰ
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●ＨＯＬＤ（ホールド：軸の一時停止ポート宣言）

［機能］ サーボ命令実行中に、一時停止させる入力ポート・グローバルフラグの宣言を行います。
操作１の入力ポート・グローバルフラグへの操作により、実行中のサーボ処理は一時停止します（移動中
の場合、減速停止）。
操作１を指定しない場合、現在の一時停止宣言を無効にします。

操作 2で、ＨＯＬＤタイプが指定可能です。
［ＨＯＬＤタイプ］
　0=ａ接点（減速停止）
　1=ｂ接点（減速停止）
　2=ｂ接点（減速停止→サーボＯＦＦ（駆動源は遮断されない））

プログラム起動時のＨＯＬＤタイプは、0（a接点）です。
操作２を指定しない場合、現在のＨＯＬＤタイプを継続します。
ＨＯＬＤサーボOFF停止中、他タスク等より該当軸に対しサーボＯＮ命令を発行すると、「エラーNo.C66
軸多重使用エラー」になります。ＨＯＬＤ停止前の状態がサーボＯＮだった場合は、ＨＯＬＤ解除時、シ
ステムにより自動的にサーボＯＮされる為、ＨＯＬＤサーボOFF停止中の軸に対し、サーボＯＮ命令を
発行しないでください。
また、ＨＯＬＤサーボＯＦＦ停止中の軸が、外力等により、停止位置から移動した場合、ＨＯＬＤ停止前
の状態が、サーボＯＮならば、ＨＯＬＤ解除時、一旦元の停止位置に移動してから、動作を再開します。

（注 1） ＨＯＬＤ宣言による一時停止入力ポート・グローバルフラグは、宣言したタスク（プログラム）内で使用
している軸にのみ有効です。別のタスク（プログラム）で使用している軸には無効です。

（注 2） 一時停止入力ポート・グローバルフラグはＳＶＯＦ命令以外の全てのアクティブなサーボ命令に対して有
効です。（J□W□、ＰＡＴＨも減速停止します。）

（注 3） 原点復帰処理一時停止後の再開は、原点復帰シーケンスの最初から行います。

［例］ ＨＯＬＤ 15 ０ 入力ポートNo.15がＯＮ（オン）になると減速停止します。

入力ポートNo.15ON（オン） 

HOLD

残り動作 
T

V

移動完了 

入力ポートNo.15OFF（オフ） 

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

　入力ポート
　グローバルフラグ自由 自由 ＨＯＬＤ （ 　　　　　　）（ＨＯＬＤタイプ） ＣＰ
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●ＣＡＮＣ（キャンセル：軸の中止完了ポート宣言）

［機能］ サーボ命令実行中に、中止完了させる入力ポート・グローバルフラグの宣言を行います。
操作１の入力ポート・グローバルフラグへの操作により、実行中のサーボ処理は中止完了します（移動中
の場合、減速停止後完了）。
操作１を指定しない場合、現在の中止完了宣言を無効にします。

操作 2で、ＣＡＮＣタイプを指定可能です。
［CANCタイプ］
　 0=ａ接点（減速停止）
　 1=ｂ接点（減速停止）

プログラム起動時のＣＡＮＣタイプは、0 （a接点）です。
操作２を指定しない場合、現在のＣＡＮＣタイプを継続します。

（注１） ＣＡＮＣ宣言による中止完了入力ポート・グローバルフラグは、宣言したタスク（プログラム）内で使用
している軸にのみ有効です。別のタスク（プログラム）で使用している軸には無効です。

（注２） 一時停止入力ポート・グローバルフラグはＳＶＯＦ命令以外の全てのアクティブなサーボ命令に対して有
効です。（JｘWｘ、ＰＡＴＨも減速停止します。）

［例］ ＣＡＮＣ １４ ０ 入力ポート N o . 1 4 がＯＮ（オン）になると減速停
止します。

入力ポートNo.14ON（オン） 

移動完了 

残り動作 
T

V

実行されません 

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＣＡＮＣ （　　　　　　 ）（ＣＡＮＣタイプ） ＣＰ　入力ポート
　グローバルフラグ

第 2部　プログラム編

161



162

第 2部　プログラム編

第
2
部　

第
3
章

命
令
語
の
説
明

146

第２部　プログラム編

●ＶＬＭＸ（ＶＬＭＸ速度指定）

［機能］ アクチュエータの移動速度をＶＬＭＸ速度（通常は最高速度）に設定します。
ＶＬＭＸ命令を実行すると､｢軸別パラメータ No.29ＶＬＭＸ速度｣に登録されている値を移動速度として
設定します。

（注） 連続ポジション移動系命令（ＰＡＴＨ、ＰＳＰＬ）において、ＶＬＭＸ速度を指定すると、各ポジションへ
の目標速度は、各軸が｢軸別パラメータNo.28 軸別運転速度ＭＡＸ｣を超えない範囲でＶＬＭＸ速度の合成
速度となります。目標速度を一定にしたい場合は、ＶＥＬ命令で、明示的に速度指定する必要があります。

［例］ ＶＥＬ 1000
ＭＯＶＰ １ 　この間は速度１０００mm／ secになります。
ＭＯＶＰ ２
ＶＬＭＸ
ＭＯＶＰ ３ 　この間は速度ＶＬＭＸmm／ secになります。
ＭＯＶＰ ４

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＶＬＭＸ 禁止 禁止 ＣＰ
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●ＤＩＳ（スプライン移動時分割距離設定）

［機能］ ＰＳＰＬ（スプライン移動）命令で行う補間のための分割距離を設定します。
ＰＳＰＬ命令を実行するとここで設定した距離ごとに通過点を計算し、これを補間点とします。
距離を０に設定した場合、設定されたアクチュエータの速度が出るように分割距離を自動計算します。
距離の入力単位はmmです。

（注） ＤＩＳ命令で距離を設定せずにPSPL命令を実行すると､｢全軸パラメータ No.３１分割距離初期値｣に登
録された初期値を使用します。

［例］ ＤＩＳ １０ 分割距離を１０mmに設定します。

補間点 

分割距離 

自由 自由 ＤＩＳ 距離 禁止 ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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開始ポジションからポジションNo.1～No.5までのパス移動
を行いながら、指定ポジション接近時、出力ポートNo.３０
０～３０４を順次ＯＮ（オン）する。

●ＰＯＴＰ（ＰＡＴＨ出力タイプ設定）

［機能］ ＰＡＴＨ、ＰＳＰＬ命令実行時の出力部出力タイプを設定します。
ＰＡＴＨ、ＰＳＰＬ命令を実行したときの出力部の操作はＰＯＴＰ命令の設定により以下のようになります。

①ＰＯＴＰ ［操作 1］＝０を設定（動作完了ＯＮ）
　　動作完了により出力部の出力ポートまたはフラグをＯＮ（オン）します。

②ＰＯＴＰ ［操作 1］＝１を設定（ポジション接近インクリメント出力、最終のみ動作完了ＯＮ）
　  ＰＡＴＨ、ＰＳＰＬ命令で動作中、指定されるポジションに接近する度に出力部で指定され
　  る出力ポートまたはフラグのNo.をインクリメントして順次ＯＮ（オン）します。
　   但し、最終ポジションのみ、動作完了でＯＮします。シーケンス制御の目安としてお使い
ください。

（注 1） ＰＯＴＰ設定を実行しない初期状態ではＰＯＴＰ＝０に設定されています。
（注 2） ＰＯＴＰ＝1時、ポジションに有効なデータがない場合、出力No.はインクリメントされますが、該当出

力に対する操作は行われません。（ＰＡＴＨ、ＰＳＰＬ命令の操作１、操作２ポジションNo.の大小に関
わらず出力No.はインクリメントされます。）

［例］ ＰＯＴＰ １
ＰＡＴＨ １　　５　　３００

ポジション起点 

ポジションNo.１ 

No.２ 

No.３ 

No.４ 

No.５ 

出力ポート300をON（オン） 

出力ポート301をON（オン） 

出力ポート302をON（オン） 

出力ポート303をON（オン） 

出力ポート304をON（オン） 

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＰＯＴＰ ０ or１ 禁止 ＣＰ
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●ＰＡＰＲ（押付アプローチ距離・速度設定）

［機能］ ＰＵＳＨ命令を実行する時の動作の設定を行います。
操作１で押付アプローチ動作（トルクリミット動作）を行う距離（押付アプローチ距離）（入力単位mm）を
設定し、操作２で押付アプローチ動作（トルクリミット動作）の速度（押付アプローチ速度）（入力単位mm/
sec）を設定します。
操作１の押付アプローチ距離は小数第 3位まで有効、操作 2の速度は、小数点以下は無効となります。

［例］ ＰＡＰＲ　　　１００　　　３０ ＰＵＳＨ命令時の押付アプローチ距離を 100mm、押付アプ
ローチ速度を 30mm/secに設定します。

ＭＯＶＰ　　　２ 　　　 ポジションNo.2へ移動します。
ＰＵＳＨ　　　１０　　　 ポジションNo.2からNo.10へ押付け動作を行います。

（注） ＯＶＲＤ命令使用時の押付アプローチ速度は、下限速度1mm/secでクランプされます。（下限速度は、
確実な押付動作を保証するものではありません。低速押付アプローチ時、機械特性による影響等を考慮
し、実機での確認が必要です。）

押付アプローチ動作（トルクリミット動作）開始位置 

X 軸 

Y 軸 

ポジション起点 ポジション起点 

目標ポジション 

押付アプローチ距離 

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＰＡＰＲ 距離  速度 ＣＰ
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●ＱＲＴＮ（クイックリターンモード設定）

［機能］ クイックリターンモードの設定・解除を行います。
① ＱＲＴＮ［操作 1］＝０を設定［通常モード］
全指令パルス送出且つ位置決め幅内で位置決め完了とみなします。
　　　※ クイックリターンモード減速指令中の場合は、全指令パルス出力完了を待ちます。

② ＱＲＴＮ［操作 1］＝１を設定［クイックリターンモード］
　［正常減速指令中（停止指令等による減速除く）又は、全指令パルス送出］且つ、位置決め幅内で位置決
め完了とみなします。ＰＢＮＤ命令と併用して、減速中にほかの処理を行いたい場合に使用します。

（注 1） クイックリターンモードはプログラム終了で解除されます。（ＰＢＮＤ命令による位置決め幅は解除され
ません。）

（注 2） クイックリターンモード中に 1度でも使用した軸はＱＲＴＮ＝０（通常モード）設定するか、又はプログ
ラム終了まで、そのプログラムで使用権を開放しません。よって他のプログラムからその軸を使用すると
｢エラーNo.Ｃ６６軸多重使用エラー｣となります。

（注 3） クイックリターンモードにおいて、正常減速中にコマンドからリターンした場合の次の位置決めは、前位
置決めの全指令パルス送出後に開始されます。よって単純な往復運動等で、クイックリターンモードの効
果を測定すると完了チェック回数の増加分タクトは長くなります。あくまでも、減速中に他の処理と重ね
ることによりタクトを短縮したい場合に使用します。

（注 4） クイックリターンモードは非常にイレギュラーな処理です。よって必要部での処理重ね合わせ終了後には
必ず通常モードに戻してください。

（注 5） 押付移動命令・円弧補間命令には使用できません。

クイックリターンモード時は、 
この面積まで位置決め幅設定の 
効果が得られます。 

指令パルス 

フィードバック 
パルス 

T

V

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＱＲＴＮ ０ or１ 禁止 ＣＰ
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1.12　アクチュエータ制御命令
●ＳＶ□□（サーボオン／オフ）

［機能］ 操作１の軸パターンで指定された軸のサーボをオン／オフします。

ＳＶ□□
     ＯＮ　     ・・・　 サーボをオンします。
     ＯＦ　     ・・・　 サーボをオフします。　

［例１］ ＳＶＯＮ １１ １、２軸のサーボをオンにします。すでにオンになっている
軸には影響しません。

［例２］ 軸パターンを変数間接指定することができます。［例１］を変数間接指定した場合。
１１（２進数）→３（１０進数）
ＬＥＴ １ ３ 変数１に３を代入します。
ＳＶＯＮ ＊１

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＳＶ□□ 軸パターン 禁止 ＰＥ
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 警告 : メカエンド近傍でサーボ ON すると磁極相検出が正常に行なわれず、磁極不確定エラーま

たは磁極検出エラーの原因となります。

 スライダやロッドなどをメカエンドから離してサーボ ON してください。
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●ＨＯＭＥ（原点復帰）

［機能］ 操作１の軸パターンで指定された軸を原点復帰します。
原点復帰する軸は自動的にサーボオンになります。
出力は原点復帰開始時にオフになり完了時にオンになります。

（注） 原点復帰一時停止後の再開は、原点復帰シーケンスの最初から行います。
ＡＢＳエンコーダ軸の原点復帰動作は、多回転データリセット位置への移動であり、原点プリセット座標
（０の場合含む）への移動とは限りません。Ⅰ/Oパラメータの「出力機能設定 nnn」に、出力機能指定値
＝12（全有効軸（＝0）時出力）または14（全軸有効軸原点プリセット座標時出力）が設定されている場
合、その出力をＯＮさせる目的での移動には、ＨＯＭＥ命令ではなく、ＭＯＶＰ命令を使用してください。
パソコン対応ソフト、ティーチングボックスのアブソリュートリセットモード以外でＡＢＳエンコーダ軸
ＨＯＭＥ命令実行中に動作停止／解除した場合、位置によっては、「実位置ソフトリミットエラー」にな
る場合があります。ＡＢＳエンコーダ軸の調整時以外の原点復帰はお勧めできません。

［例１］ ＨＯＭＥ １１ １、２軸を原点復帰します。

［例２］ 軸パターンを変数間接指定することができます。［例１］を変数間接指定した場合。
１１（２進数）→３（１０進数）
ＬＥＴ １ ３ 変数１に３を代入します。
ＨＯＭＥ ＊１

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＨＯＭＥ 軸パターン 禁止 ＰＥ
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 警告 : メカエンド近傍でサーボ ON すると磁極相検出が正常に行なわれず、磁極不確定エラーま

たは磁極検出エラーの原因となります。

 スライダやロッドなどをメカエンドから離してサーボ ON してください。
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●ＭＯＶＰ（ＰＴＰポジションデータ指定移動）

［機能］ 操作１で指定されるポジション№の位置へ
補間なしでアクチュエータを移動します（Point To Point:ポイント トゥ ポイント）。
出力は軸移動開始時にオフになり、完了時にオンになります。

［例１］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＭＯＶＰ １ ポジション№１の位置（２００，１００）へ軸を移動します。

［例２］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＬＥＴ １ ２ 変数１に２を代入します。
ＭＯＶＰ ＊１ 変数１の内容２のポジション№の位置（１００，１００）へ

軸を移動します。

原点位置からポジション№１の位置（２００，１００）へ移動する場合の経路

                                          　　　　

それぞれの軸が１００mm/sで移動します。

原点０              100mm            200mm

Y軸のみ移動完了 

X軸 

 100mm

Y軸 

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＭＯＶＰ ポジション№ 禁止 ＰＥ

Ｎｏ． Ａｘｉｓ１ Ａｘｉｓ２ Ｖｅｌ Ａｃｃ Ｄｃｌ
（Ｘ軸） （Ｙ軸）

１ ２００．０００ １００．０００

２ １００．０００ １００．０００

パソコン対応ソフトのポジションデータ表示

（注）ポジションデータ及びＡＣＣ（ＤＣＬ）命令で加速度、減速度を指定しない場合は、全軸パラメー
タＮｏ．１１加速度初期値、全軸パラメータＮｏ．１２減速度初期値で動作します。
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●ＭＯＶＬ（ポジションデータ指定移動）

［機能］ 操作１で指定されるポジション№の位置へ、補間を取りながらアクチュエータを移動します。
出力は軸移動開始時にオフになり完了時にオンになります。

［例１］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＭＯＶＬ １ ポジション№１の位置（２００，１００）へ軸を補間を取りな

がら移動します。

［例２］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＬＥＴ １ ２ 変数１に２を代入します。
ＭＯＶＬ ＊１ 変数１の内容２のポジション№の位置（１００，１００）へ

軸を補間を取りながら移動します。

　　　　　　原点位置からポジション№１の位置（２００，１００）へ移動する場合の経路

                                 　

軸の先端が１００mm/sで移動します。

原点０              100mm            200mm

X,Y軸同時に移動完了 

X軸 

 100mm

Y軸 

  

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由  ＭＯＶＬ  ポジション№ 禁止 ＰＥ

Ｎｏ． Ａｘｉｓ１ Ａｘｉｓ２ Ｖｅｌ Ａｃｃ Ｄｃｌ
（Ｘ軸） （Ｙ軸）

１ ２００．０００ １００．０００

２ １００．０００ １００．０００

パソコン対応ソフトのポジションデータ表示

（注）ポジションデータ及びＡＣＣ（ＤＣＬ）命令で加速度、減速度を指定しない場合は、全軸パラメー
タＮｏ．１１加速度初期値、全軸パラメータＮｏ．１２減速度初期値で動作します。
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●ＭＶＰＩ（インクリメンタルＰＴＰ移動）

［機能］ 操作１で指定されるポジション№を現在位置からの移動量として、補間なしでアクチュエータを移動させます。
出力は軸移動開始時にオフになり、完了時にオンになります。

［例１］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＭＶＰＩ １ 現在位置が（５０，５０）、ポジション№１が（１５０，１０

０）の場合、現在位置からＸ方向に１５０、Ｙ方向に１００
の位置（２００，１５０）に移動します。

［例２］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＬＥＴ １ ２ 変数１に２を代入します。
ＭＶＰＩ ＊１ 現在位置から変数１の内容２のポジション№（１００，１０

０）を移動量として移動します。

（５０，５０）からポジション№１（１５０，１００）を移動量として移動する場合の経路
                  　　
            　　　　　

それぞれの軸が１００mm/sで移動します。

　（注） 移動量をエンコーダ１パルスあたりの移動量［mm/パルス］以下に指定した場合、移動しない場合があります。
［エンコーダ１パルスあたりの移動量の算出式］
ロータリエンコーダの場合
エンコーダ１パルスあたりの移動量［mm/パルス］＝（スクリューリード［０ .００１mm］×ギヤ比分子）

/ （エンコーダ分解能［パルス /rev］×ギヤ比分母
/ （２ ^エンコーダ分周率））

リニアエンコーダの場合
エンコーダ１パルスあたりの移動量［mm/パルス］＝ エンコーダ分解能［０ .００１μm/パルス］ ×１０００

/ （２ ^エンコーダ分周率）
（参考）上記計算式には、以下のパラメータ値を使用してください。

　エンコーダ分解能：軸別パラメータNo.42
　エンコーダ分周率：軸別パラメータNo.43
　スクリューリード：軸別パラメータNo.47
　ギヤ比分子：軸別パラメータNo.50
　ギヤ比分母：軸別パラメータNo.51

原点０       50mm                   　 200mm

Y軸のみ移動完了 

X軸 

   50mm

Y軸 

 150mm

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由  自由 ＭＶＰＩ ポジション№ 禁止 ＰＥ

Ｎｏ． Ａｘｉｓ１ Ａｘｉｓ２ Ｖｅｌ Ａｃｃ Ｄｃｌ
（Ｘ軸） （Ｙ軸）

１ １５０．０００ １００．０００

２ １００．０００ １００．０００

パソコン対応ソフトのポジションデータ表示

（注）ポジションデータ及びＡＣＣ（ＤＣＬ）命令で加速度、減速度を指定しない場合は、全軸パラメー
タＮｏ．１１加速度初期値、全軸パラメータＮｏ．１２減速度初期値で動作します。
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●ＭＶＬＩ（インクリメンタル補間移動）

［機能］ 操作１で指定されるポジション№を現在位置からの移動量として、補間を取りながらアクチュエータを移動させます。
出力は軸移動開始時にオフになり、完了時にオンになります。

［例１］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＭＶＬＩ １ 現在位置が（５０，５０）、ポジション№１が（１５０，１０

０）の場合、現在位置からＸ方向に１５０、Ｙ方向に１００
の位置（２００，１５０）に補間を取りながら移動します。

［例２］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＬＥＴ １ ２ 変数１に２を代入します。
ＭＶＬＩ ＊１ 現在位置から変数１の内容２のポジション№（１００，１０

０）を移動量として移動します。

（５０，５０）からポジション№１（１５０，１００）を移動量として移動する場合の経路

軸の先端が１００mm/sで移動します。

　（注） 移動量をエンコーダ１パルスあたりの移動量［mm/パルス］以下に指定した場合、移動しない場合があります。
［エンコーダ１パルスあたりの移動量の算出式］
ロータリエンコーダの場合
エンコーダ１パルスあたりの移動量［mm/パルス］＝（スクリューリード［０ .００１mm］×ギヤ比分子）

/ （エンコーダ分解能［パルス /rev］×ギヤ比分母
/ （２ ^エンコーダ分周率））

リニアエンコーダの場合
エンコーダ１パルスあたりの移動量［mm/パルス］＝ エンコーダ分解能［０ .００１μm/パルス］×１０００

/ （２ ^エンコーダ分周率）
（参考）上記計算式には、以下のパラメータ値を使用してください。

　エンコーダ分解能：軸別パラメータNo.42
　エンコーダ分周率：軸別パラメータNo.43
　スクリューリード：軸別パラメータNo.47
　ギヤ比分子：軸別パラメータNo.50
　ギヤ比分母：軸別パラメータNo.51

原点０       50mm                　    200mm

X,Y軸同時に移動完了 

X軸 

   50mm

Y軸 

 150mm

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＭＶＬＩ ポジション№ 禁止 ＰＥ

Ｎｏ． Ａｘｉｓ１ Ａｘｉｓ２ Ｖｅｌ Ａｃｃ Ｄｃｌ
（Ｘ軸） （Ｙ軸）

１ １５０．０００ １００．０００

２ １００．０００ １００．０００

パソコン対応ソフトのポジションデータ表示

（注）ポジションデータ及びＡＣＣ（ＤＣＬ）命令で加速度、減速度を指定しない場合は、全軸パラメー
タＮｏ．１１加速度初期値、全軸パラメータＮｏ．１２減速度初期値で動作します。
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●ＭＯＶＤ（直値指定移動）

［機能］ 操作１で指定される値を目標位置として、操作２の軸パターンで指定される軸を移動させます。操作２の
指定がない場合、全軸を移動させます。
出力は軸移動開始時にOFFになり、完了時にONになります。
目標位置の設定単位はmmで、値は小数第３位まで有効です。

［例１］ ＭＯＶＤ １００ １０ ２軸を位置１００へ移動させます。

［例２］ ＬＥＴ １ １００ 変数１に１００を代入します。
ＭＯＶＤ ＊１ １１ 全軸を変数１の内容１００、つまり位置１００へ移動させます。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由  自由 ＭＯＶＤ 目標位置 （軸パターン） ＰＥ
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●ＭＶＤＩ（直値指定相対移動）

［機能］ 操作１で指定される値を現在位置からの移動量として、操作２の軸パターンで指定される軸を移動させます。
操作２の指定がない場合、全軸を移動させます。
出力は軸移動開始時にOFFになり、完了時にONになります。
移動量の設定単位はmmで、値は小数第 3位まで有効です。

　（注） 移動量をエンコーダ１パルスあたりの移動量［mm/パルス］以下に指定した場合、移動しない場合があります。

［エンコーダ１パルスあたりの移動量の算出式］
ロータリエンコーダの場合
エンコーダ１パルスあたりの移動量［mm/パルス］ ＝（スクリューリード［０ .００１mm］×ギヤ比分子）

　/（エンコーダ分解能［パルス /rev］× ギヤ比分母
　/ （2^エンコーダ分周率））

リニアエンコーダの場合
エンコーダ１パルスあたりの移動量［mm/パルス］＝エンコーダ分解能［０ . ００１μ m/ パルス］

 　×１０００ / （２ ^エンコーダ分周率）
（参考）上記計算式には、以下のパラメータ値を使用してください。

エンコーダ分解能：軸別パラメータNo.42
エンコーダ分周率：軸別パラメータNo.43
スクリューリード：軸別パラメータNo.47
ギヤ比分子：軸別パラメータNo.50
ギヤ比分母：軸別パラメータNo.51

［例１］ ＭＶＤＩ ３０ １１ 全軸を現在位置から＋方向へ３０mm移動させます。

［例２］ ＬＥＴ １ －１００ 変数１に－１００を代入します。
ＭＶＤＩ ＊１ １ １軸を現在位置から変数１の内容－１００、つまり－方向へ

１００mm移動させます。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＭＶＤＩ 移動量 （軸パターン） ＰＥ

第 2部　プログラム編

174



175

第 2部　プログラム編

第
2
部　

第
3
章

命
令
語
の
説
明

159

第２部　プログラム編

●ＰＡＴＨ（パス移動）

［機能］ 操作１で指定したポジションから操作２で指定したポジションまで連続移動します。
アクチェータ宣言命令ＰＯＴＰにより出力部の出力タイプを設定することができます。
加速度を上げる事によって通過点を指定位置へ近づける事が出来ます。
開始ポジションNo.と終了ポジションNo.の間に有効でないデータのポジションNo.がある場合、そのポ
ジションNo.はとばして連続移動します。

（注１） ＰＡＴＨ命令は、多次元移動させることが可能です。
操作１には、該当命令実行時の予定現在位置ではなく、次目標値のポイントNo.を入力します。
（予定現在位置のポイントNo.を入力すると、同一ポイント移動が発生し、連続移動中の場合は、速度低
下を招きます。）

（注２） ポジションが連続してない場合でも、連続移動は可能です。
例に示します様に、ＰＡＴＨ命令の開始ポジションNo.と終了ポジションNo.の両方に、連続しないポジ
ションのNo.を指定します。例では、ポジションNo.６です。

［例］ポジションNo.１→２→３→４→６→９→ 10を、連続移動します。
ＰＡＴＨ 1 4
ＰＡＴＨ 6 6　（連続しないポジション）
ＰＡＴＨ 9 10

［例１］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＰＡＴＨ １００ １２０ ポジション№１００～１２０までを連続移動します。

［例２］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＬＥＴ １ ５０ 変数１に５０を代入します。
ＬＥＴ ２ １００ 変数２に１００を代入します。
ＰＡＴＨ ＊１ ＊２ 変数１の内容５０から変数２の内容１００までのポジション

を連続移動します。

ポジション起点 

開始ポジション 

終了ポジション 

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰＡＴＨ 開始ポジション№ 終了ポジション№ ＰＥ

P１ P４ P６ P９ 

P２ P３ P10
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●Ｊ□Ｗ□（ジョグ移動）

［機能］ 操作２で指定された入力ポートまたは出力ポート、フラグが（ＯＮ /ＯＦＦ）の間、操作 1で指定される
軸パターンの軸が（前進 /後退）します。

ＪＢＷＦ… 指定ポートがオフの間後退します。
ＪＢＷＮ… 指定ポートがオンの間後退します。
ＪＦＷＦ… 指定ポートがオフの間前進します。
ＪＦＷＮ… 指定ポートがオンの間前進します。

（注1） 原点復帰未完了軸に対しても有効ですが、その場合の速度上限は｢全軸パラメータNo.１５ 原点復帰未完
了時ＪＯＧ速度ＭＡＸ｣ となります。この時の座標値は意味を持ちませんので、ストロークエンドとの
干渉には充分注意してください。

［例１］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＪＢＷＦ １１ １０ 入力１０がオフの間、１、２軸を後退させます。

［例２］軸パターンを変数間接指定することができます。［例１］を変数間接指定した場合。
１１（２進数）→３（１０進数）
ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＬＥＴ １ ３ 変数１に３を代入します。
ＪＢＷＦ ＊１ １０

［例３］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＬＥＴ ５ ２０ 変数５に２０を代入します。
ＪＦＷＮ １０ ＊５ 変数５の内容２０の入力がオンの間、２軸を前進させます。

自由 自由 Ｊ□Ｗ□ 軸パターン 入力・出力・フラグ No. ＰＥ
命令・宣言 操 作１ 操 作２ 

拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 
（入出力・フラグ） 

出力部 
（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＳＴＯＰ（移動中止）

［機能］ 操作１の軸パターンで指定された軸を減速停止させます。

（注 1） ＳＴＯＰ命令はＳＶＯＦ命令以外の全てのアクティブなサーボ命令に対して有効です。

（注 2） ＳＴＯＰ命令は、指定軸パターンに対し、減速停止命令（動作中止）を発行するのみで、停止完了を待ちま
せん。停止処理中の軸に他サーボ命令を発行すると、無効、又は、「軸多重使用エラー」等が発生します。
タイマー等で減速停止処理時間を確保してから次のサーボ命令を発行する様プログラムしてください。
既停止軸にＳＴＯＰ命令を発行した場合も、次サーボコマンドとの間隔は、0.1秒以上必要です。

［例１］ ＳＴＯＰ　１１ １、２軸を減速停止します。

［例２］ 軸パターンを変数間接指定することができます。［例１］を変数間接指定した場合。
１１（２進数）→３（１０進数）
ＬＥＴ １ ３ 変数１に３を代入します。
ＳＴＯＰ ＊１

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＳＴＯＰ 軸パターン 禁止 ＣＰ
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●ＰＳＰＬ（スプライン移動）

［機能］ 指定される開始ポジションから終了ポジションの間をスプライン補間曲線で補間しながら連続移動します。
アクチェータ宣言命令ＰＯＴＰにより出力部の出力タイプを設定することができます。
開始ポジションNo.と終了ポジションNo.の間に有効でないデータのポジションNo.がある場合、そのポ
ジションNo.はとばして連続移動します。

（図はあくまでもイメージです。）

（注） 加速度、減速度が異なる場合、各ポイント間の接続速度は滑らかに遷移しません。

操作１には、該当命令実行時の予定現在位置ではなく、次目標値のポイントNo.を入力します。
（予定現在位置のポイントN o .を入力すると、同一ポイント移動が発生し、連続移動中の場合は、速度
低下を招きます。）

「例」 ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＰＳＰＬ １００ １２０ ポジションNo.100～120までをスプライン補間曲線で連続

移動します。

ポジション起点 

開始ポジション 

終了ポジション

自由 自由 ＰＳＰＬ 開始ポジションNo. 終了ポジションNo. ＰＥ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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押付力はドライバパラメータNo.38位置決め時押付トルクリミットで調整することができます。（初期値
70％）

（注 1） ＰＵＳＨ命令は単軸の移動のみが可能です。複数軸を指定した場合は｢エラーNo.Ｃ９１ 押付２軸以上指
定エラー｣となります。

（注 2） システムで許される上限を超える押付アプローチ速度は上限でクランプされます。（システム上限速度は
実用上限速度ではありません。押付時の衝撃等を考慮し、実用速度を決定してください。）

（注 3） シンクロ仕様では、押付動作はできません。

●ＰＵＳＨ（押付移動）

［機能］ 操作１で指定される目標ポジションまでの押付動作を行います。
ポジション起点よりＰＡＰＲ命令で決定される押付アプローチ開始位置に到達するまでは通常の移動を行
い、押付アプローチ開始位置からは押付アプローチ動作（トルクリミット動作）となります。押付アプロー
チ動作（トルクリミット動作）の速度はＰＡＰＲ命令の押付アプローチ速度で決定されます。出力部を指
定している場合、押付確認でＯＮ（オン）、空振り検出でＯＦＦ（オフ）します。

押付アプローチ動作（トルクリミット動作）開始位置 

X 軸 

Y 軸 

ポジション起点 ポジション起点 

目標ポジション 

押付アプローチ距離 

自由 自由 ＰＵＳＨ  目標ポジションNo. 禁止 ＰＥ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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ポジションNo

１ 
２ 
・ 
・ 

・ 
・ 

・ 
・ 
10

50.000 100.000

200.000   200 0.30 0.30

（１軸） （２軸） 
Axis１ Axis２ Vel Acc Dcl

押付アプローチ動作を行ないます。

1 軸 

2 軸 

ポジションNo.２ ポジションNo.２ 

ポジションNo.10

速度 200mm/secで移動します。 

（速度 20mm/sec） 

50 100 200

［例］ ＰＡＰＲ １００ ２０
ＭＯＶＰ ２
ＰＵＳＨ １０

押付アプローチ距離を１００mm、押付アプローチ速度を２０mm/secに設定します。
現在位置からポジションNo.２へ移動します。
ポジションNo.２からNo.１０へ押付動作を行います。

下表のポジションデータで実行すると、押付移動は下図のようになります。

パソコン対応ソフトのポジションデータ表示
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●ＰＴＲＱ（押付トルクリミットパラメータ変更）

［機能］ 操作１で指定される軸パターンの押付トルクリミットパラメータを、操作２の値に変更します。操作２は
整数（単位％）で設定します。
ＰＴＲＱ命令により、「ドライバパラメータ　No.３８　位置決め時押付トルクリミット」をテンポラリ
に書き換えられます。

（注1） ＰＴＲＱ命令で押付トルクリミットを設定しない場合は「ドライバパラメータ　N o .３８ 位置決め時押付
トルクリミット」の値となります。

（注2） 変更した押付トルクリミットはプログラムが終了しても有効です。よってＰＴＲＱ命令を使用してシス
テムを構築する場合は、どのプログラムも必ず動作前にＰＴＲＱ命令にて明示的に押付トルクリミット
を指定して下さい。他のプログラムで動作終了時、押付トルクリミットが元に戻されることを前提にし
ているとエラー等でプログラムが強制終了させられた場合等、予定と異なる押付トルクリミットになり
思わぬトラブルを招きます。

（注3） ＰＴＲＱ命令で変更した値はパワーＯＮリセット／ソフトウェアリセットで無効となります。
（注4） ＰＴＲＱ命令で、「ドライバパラメータ　　No.３８　位置決め時押付トルクリミット」（メインCPU

フラッシュメモリ（不揮発メモリ）内）値が書き換わる事はありません。

［例］ ＰＴＲＱ １ ５０ 1軸の押付トルクリミットパラメータを、５０％に変更しま
す。

ＰＡＰＲ １００ ２０ 押付けアプローチ距離100mm押付けアプローチ速度20mm/
sec

ＭＯＶＰ ２ ポジションNo.2へ移動します。
ＰＵＳＨ １０ ポジションNo.2からNo.10へ押付け移動します。

自由 自由 ＰＴＲＱ 軸パターン 比率 ＣＣ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

第 2部　プログラム編

181



182

第 2部　プログラム編

第
2
部　

第
3
章

命
令
語
の
説
明

166

第２部　プログラム編

●ＣＩＲ２（円移動２（円弧補間））

［機能］ 現在のポジションを起点として、通過ポジション 1、２を通る円移動を円弧補間により行います。
円の回転方向は、与えるポジションデータで決定されます。
次の図の移動は、ＣＷ（時計方向）ですが、通過ポジション１と２を入れ替えることにより、ＣＣＷ（逆時
計方向）になります。

1 軸 

2 軸 

通過ポジション２ 

通過ポジション１ 

ポジション起点 

1 軸 

2 軸 ポジションNo.100

ポジション起点 ポジション起点 ポジションNo.101

（注） 本命令は、任意の直交平面で有効です。（ポジションデータによって1軸目より優先的に2軸自動選択し
ます。）

［例］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＣＩＲ２ １００ １０１ ポジションNo.１００と１０１を通過する円移動（円補間）

を行います。

速度・加速度は下記優先順位で有効値をとります。
優先順位 速　度 加速度（減速度）
１ 操作１のポジションデータの設定値 操作１のポジションデータの設定値
２ VEL命令の設定値 ACC（DCL）命令の設定値

３ 全軸パラメータNo.11加速度初期値
（全軸パラメータNo.12減速度初期値）

いずれの速度設定もされていない場合「C88速度指定エラー」が発生します。
いずれの加減速度も有効でない場合「C89加減速度指定エラー」が発生します。

自由 自由 ＣＩＲ２ 通過ポジション 1No. 通過ポジション 2No. ＰＥ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＡＲＣ２（円移動２（円弧補間））

［機能］ 現在のポジションを起点として、通過ポジションを通り、終了ポジションまでの円弧移動を円弧補間によ
り行います。

（注） 本命令は、任意の直交平面で有効です。（ポジションデータによって１軸目より優先的に２軸自動選択
します。）

［例］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＡＲＣ２ １００ １０１ 現在位置からポジションNo.１００を通り、ポジションNo.

１０１まで円弧移動（円補間）を行います。

1 軸 

2 軸 

終了ポジション 

通過ポジション 

ポジション起点 ポジション起点 

1 軸 

2 軸 ポジションNo.100

ポジション起点 
ポジション起点 ポジション起点 ポジションNo.101

速度・加速度は下記優先順位で有効値をとります。
優先順位 速　度 加速度（減速度）
１ 操作１のポジションデータの設定値 操作１のポジションデータの設定値
２ VEL命令の設定値 ACC（DCL）命令の設定値

３ 全軸パラメータNo.11加速度初期値
（全軸パラメータNo.12減速度初期値）

いずれの速度設定もされていない場合「C88速度指定エラー」が発生します。
いずれの加減速度も有効でない場合「C89加減速度指定エラー」が発生します。

自由 自由 ＡＲＣ２ 通過ポジションNo. 終了ポジションNo. ＰＥ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＣＨＶＬ（速度チェンジ）

［機能］ 他タスクで動作中の軸の速度を変更します。
ＣＨＶＬ命令を実行すると、操作１で指定される軸の速度を操作２で指定される値に変更して動作します。

（注 1） ＣＩＲ、ＡＲＣ、ＰＳＰＬ、ＰＵＳＨ、ＡＲＣＨ命令で動作する軸に対しては無効です。
（注 2） Ｓモーション（ＳＣＲＶ命令）使用動作軸に対してＣＨＶＬ命令を実行すると｢エラーNo.ＣＣ１速度チェ

ンジ条件エラー｣になります。
（注 3） あくまでも主動作中パケット（ポイント）に対する他タスクからのテンポラリな速度チェンジ指令です。

ＶＥＬ宣言データは影響しません。

軸パターンを変数間接指定することができます。プログラム１を変数間接指定した場合。
　　１１（２進数）→３（１０進数）
　　ＬＥＴ １ ３ 変数１に３を代入します。
　　ＣＨＶＬ ＊１ １００

（注 4） ＰＡＴＨ等の連続モーションパケットポイント動作軸に対しては命令実行時主動作中パケットに対しての
み有効な為、タイミングずれ等の注意が必要です。また、速度チェンジ処理中はパケットハンドリングを
保留する為、軌跡のずれにも注意が必要です。

プログラム２でＰＡＴＨを実行中にプログラム１でＣＨＶＬを実行した場合、ポイントNo.２からポイン
トNo.３へ移動中にＣＨＶＬを実行されるとポイントNo.３へ移動中のみＣＨＶＬで指定された速度（上
記例では100mm/sec）になります。他の移動速度はプログラムでのＶＥＬ指定（上記例では300mm/sec）
になります。

（注 5） オーバーライドはＣＨＶＬコールタスクのオーバーライドが摘要されるので注意が必要です。
（注 6） 原点復帰完了指定軸速度上限は、原点復帰完了指定軸及び関連補間動作軸の「軸別パラメータNo.28：軸

別運転速度MAX」、または、「軸別パラメータNo.27：モータ速度MAX」により制限される速度MAXの最
小値でクランプされます。CHVL命令指定速度よりも速度MAXが低い他軸の影響による上限速度制限を
回避する為には、速度MAXが異なる軸ごとにCHVL命令を複数ステップに分けてください。特に回転軸
に対しては別ステップ指定を推奨します。

［例］ ＣＨＶＬ １１ ５００    ⇒ ＣＨＶＬ 　１ ５００
ＣＨＶＬ １０ ５００

プログラム１.  プログラム２.

ＶＥＬ　300 
　　・ 
　　・ 
ＭＯＶＰ　１ 
ＭＯＶＰ　２ 
ＭＯＶＰ　３ 
　　・ 

ＣＨＶＬ　11　100

No.1

No.2

No.3

No.4

No.5

ＶＥ
Ｌ100

プログラム１. 　　　プログラム２.

ＶＥＬ 300 
・ 
・ 

ＰＡＴＨ　１　５ 

・ 
・ 
・ 
 
 
・ 
・ 
・ 

ＣＨＶＬ11　100

プログラム2でＭＯＶＰ  ２実行中にプログ
ラム１でＣＨＶＬを実行した場合、ＭＯＶ
Ｐ２の移動速度が100mm/secになります。
他の移動命令は300mm/secのままです。

自由 自由 ＣＨＶＬ  軸パターン   速度 ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＡＲＣＤ（終了ポジション、中心角指定円弧移動（円弧補間））

［機能］ 現在のポジションを起点として､終了ポジションまでの円弧移動を円弧補間により行います。
操作１は移動終了ポジション、操作２はポジション起点と終了ポジションに対する中心角を指定しま
す。中心角は-３５９.９９９～-０.００１、０.００１～３５９.９９９度の範囲で設定が可能で､プラス値
はＣＣＷ（逆時計方向）、マイナス値はＣＷ（時計方向）を表します。

（注） 実動作軌跡の回転方向は、軸の取付方法・組合せ方法等により、異なる場合があります。テスト動作により
回転方向の確認を行ってください。
中心角の設定単位は度で、値は小数第3位まで有効となります。

（注） 本命令は、任意の直交平面で有効です。（ポジションデータによって１軸目より優先的に２軸自動選択
します。）

［例］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＡＲＣＤ １００ １２０ ポジション起点よりポジションNo.１００まで、中心角１２

０度（ＣＣＷ方向）の円弧移動を行います。

ポジション起点 終了ポジション 

中心角 

速度・加速度は下記優先順位で有効値をとります。
優先順位 速　度 加速度（減速度）
１ 操作１のポジションデータの設定値 操作１のポジションデータの設定値
２ VEL命令の設定値 ACC（DCL）命令の設定値

３ 全軸パラメータNo.11加速度初期値
（全軸パラメータNo.12減速度初期値）

いずれの速度設定もされていない場合「C88速度指定エラー」が発生します。
いずれの加減速度も有効でない場合「C89加減速度指定エラー」が発生します。

自由 自由 ＡＲＣＤ 終了ポジションNo. 中心角 ＰＥ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＡＲＣＣ（中心ポジション、中心角指定円弧移動（円弧補間））

［機能］ 現在のポジションを起点として､中心ポジションまでの距離を半径とする円弧移動を円弧補間により行い
ます。
操作１は中心ポジション、操作2はポジション起点と終了ポジションに対する中心角を指定します。中心
角は -３６００度～３６００度（±１０回転）の範囲で設定可能で､プラス値はＣＣＷ（逆時計方向）、マイ
ナス値はＣＷ（時計方向）を表します。（設定単位は度）

（注） 実動作軌跡の回転方向は、軸の取付方法・組合せ方法等により、異なる場合があります。テスト動作により
回転方向の確認を行ってください。
中心角の設定単位は度で、値は小数第３位まで有効となります。

（注） 本命令は、任意の直交平面で有効です。（ポジションデータによって１軸目より優先的に２軸自動選択
します。）

［例］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＡＲＣＣ １００ １２０ ポジション起点よりポジションNo.１００を中心とする中心

角１２０度（ＣＣＷ方向）の円弧移動を行います。

ポジション起点 

中心ポジション 
中心角 

速度・加速度は下記優先順位で有効値をとります。
優先順位 速　度 加速度（減速度）
１ 操作１のポジションデータの設定値 操作１のポジションデータの設定値
２ VEL命令の設定値 ACC（DCL）命令の設定値

３ 全軸パラメータNo.11加速度初期値
（全軸パラメータNo.12減速度初期値）

いずれの速度設定もされていない場合「C88速度指定エラー」が発生します。
いずれの加減速度も有効でない場合「C89加減速度指定エラー」が発生します。

自由 自由 ＡＲＣＣ 中心ポジションNo. 中心角 ＰＥ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＰＢＮＤ（位置決め幅設定）

［機能］ 操作１で指定される軸パターンの軸の位置決め完了幅を設定します。操作２の単位：mm
原則的に、全指令パルス送出、且つ位置決め幅内で位置決め完了とみなす為、ラフな位置決めの収束時間
短縮によるタクトタイム短縮等に有効です。（通常３～５mm程度で効果がでますが、実機での確認が必
要です。）
（ＱＲＴＮ命令と組み合わせて特殊用途に使用できます。詳細はＱＲＴＮ命令参照。）

（注1） ＰＢＮＤ命令で位置決め幅を設定しない場合は｢軸別パラメータNo.５８位置決め幅｣の値となります。
（注2） 変更した位置決め幅はプログラムが終了しても有効です。よってＰＢＮＤ命令を使用してシステムを構

築する場合は、どのプログラムも必ず動作前にＰＢＮＤ命令にて明示的に位置決め幅を指定してくださ
い。他のプログラムでの動作終了時、位置決め幅が元に戻されることを前提にしているとエラー等でプ
ログラムが強制終了させられた場合等、予定と異なる位置決め幅になり思わぬトラブルを招きます。

（注3） ＰＢＮＤ命令で、｢軸別パラメータNo.５８位置決め幅｣自体の値が書き換わる事はありません。

［例１］ ＰＢＮＤ １１ ５ この命令以降の1、2軸の位置決め幅を５mmに設定します。

［例２］軸パターンを変数間接指定することができます。［例１］を変数間接指定した場合。
１１（２進数）→３（１０進数）
ＬＥＴ １ ３ 変数１に３を代入します。
ＰＢＮＤ ＊１ ５

この面積より大きく位置決め幅を設 
定すると収束時間=０になる 

T

V

収束時間 

フィードバックパルス 

指令パルス 

自由 自由 ＰＢＮＤ 軸パターン 距離 ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＣＩＲ（円移動）

［機能］ 現在の位置を起点として、操作１、２の通過ポジションを順に通る円移動を行います。
よって操作１と２を入れ替えれば、逆回りの円移動になります。
出力は円移動開始時にオフになり、完了時にオンになります。
ＣＩＲ２との違いについて
ＣＩＲは多角形をＰＡＴＨ命令で移動するような処理を行います。ＣＩＲ２は実際に円弧補間の処理
を行っています。
各命令語の特性を考慮し、命令語を選択ください。（通常ＣＩＲ２）

（注 1） ＤＥＧ命令で分割角度を０にセットした場合（設定速度優先自動分割角度計算）の速度は通過ポジション
1データまたはＶＥＬ命令で設定した速度となり（前者優先）、通過ポジション2データの速度は意味を持
ちません。

（注 2） ＤＥＧ命令で分割角度を 0以外にセットした場合（通常分割角度）、速度は目標とするポジションデータ
の指定する速度となります。（未指定時はＶＥＬ命令の速度有効）
円移動の場合、通過ポジション2から開始ポジションに戻る速度はＶＥＬ命令で宣言する速度となります。
よって、ＣＩＲ命令にはＶＥＬ命令は必須です。

（注 3） 加速度は通過ポジション１データ、ＡＣＣ命令、｢全軸パラメータNo.１１加速度初期値｣の順に選択され
ます。
減速度は上記の有効な加速度と同一の値として扱われます。よって通過ポジション１データの減速度及び、
通過ポジション２データの加速度、減速度は意味を持ちません。

（注 4） 本命令は、任意の直交平面で有効です。（ポジションデータによって１軸目より優先的に２軸自動選択し
ます。）

［例１］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＣＩＲ １００ １０１ 現在位置からポジション１００、１０１を順に通過する円移

動を行います。

［例２］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＬＥＴ １ ５ 変数１に５を代入します。
ＬＥＴ ２ ６ 変数２に６を代入します。
ＣＩＲ ＊１ ＊２ 現在位置から変数１、２の内容５、６のポジションを順に通

過する円移動を行います。

自由 自由 ＣＩＲ 通過ポジション 1№ 通過ポジション 2№ ＰＥ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＡＲＣ（円弧移動）

［機能］ 現在位置から操作１のポジションを通り、操作２のポジションまで円弧移動を行います。
出力は円弧移動開始時にオフになり、完了時にオンになります。
ＡＲＣ２との違いについて
ＡＲＣは多角形をＰＡＴＨ命令で移動するような処理を行います。ＡＲＣ２は実際に円弧補間の処理
を行っています。
各命令語の特性を考慮し、命令語を選択ください。（通常ＡＲＣ２）

（注 1） ＤＥＧ命令で分割角度を０にセットした場合（設定速度優先自動分割角度計算）の速度は通過ポジション
1データまたはＶＥＬ命令で設定した速度となり（前者優先）、通過ポジション２データの速度は意味を持
ちません。

（注 2） ＤＥＧ命令で分割角度を 0以外にセットした場合（通常分割角度）、速度は目標とするポジションデータ
の指定する速度となります。（未指定時はＶＥＬ命令の速度有効）

（注 3） 加速度は通過ポジション１データ、ＡＣＣ命令、｢全軸パラメータNo.１１加速度初期値｣の順に選択され
ます。
減速度は上記の有効な加速度と同一の値として扱われます。よって通過ポジション１データの減速度及び、
通過ポジション２データの加速度、減速度は意味を持ちません。

（注 4） 本命令は、任意の直交平面で有効です。（ポジションデータによって１軸目より優先的に２軸自動選択し
ます。）

［例１］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＡＲＣ １００ １０１ 現在位置からポジション１００を通りポジション１０１まで

の円弧移動を行います。

［例２］ ＶＥＬ １００ 速度を１００mm/sに設定します。
ＬＥＴ １ ５ 変数１に５を代入します。
ＬＥＴ ２ ６ 変数２に６を代入します。
ＡＲＣ ＊１ ＊２ 現在位置から変数１の内容５のポジション通り、変数２の内

容６のポジションまでの円弧移動を行います。

自由 自由 ＡＲＣ  通過ポジション№  終了ポジション№ ＰＥ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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1.13　構造化ＩＦ
●ＩＦ□□（構造化ＩＦ）

［機能］ 操作１の変数の内容と操作２の値を比較し、条件が成立した場合は次のステップに進みます。
条件が成立しない場合は、対応したＥＬＳＥ命令があればその次、なければ対応したＥＤＩＦ命令の次の
ステップに進みます。
入力条件が成立せず、ＩＦ□□命令が実行されない場合は対応したＥＤＩＦの次のステップに進みます。
ネストはＩＳ□□、ＤＷ□□と併せて１５段まで可能です。

ＩＦ□□　　　  　　　
     ＥＱ　　   ・・・　　 操作１　＝　操作２
     ＮＥ          ・・・　　 操作１　≠　操作２
     ＧＴ　       ・・・  　 操作１　＞　操作２
     ＧＥ          ・・・　　 操作１　≧　操作２
     ＬＴ          ・・・　　 操作１　＜　操作２
     ＬＥ          ・・・　　 操作１　≦　操作２

    ［例１］ ６００ ＩＦＥＱ １ １ 軸を選択します。　　　　　　
ＩＦＧＥ ２ ０ 移動方向を選択します。
ＪＦＷＮ ０１ ５ １軸を前進させます。
ＥＬＳＥ
ＪＢＷＮ ０１ ５ １軸を後進させます。
ＥＤＩＦ
ＥＬＳＥ
ＩＦＬＴ ２ ０ 移動方向を選択します。
ＪＢＷＮ １０ ５ ２軸を後進させます。
ＥＬＳＥ
ＪＦＷＮ １０ ５ ２軸を前進させます。
ＥＤＩＦ　　　　　　　　　　　　
ＥＤＩＦ　　　　　　　　　　　　
変数１で１，２軸を、変数２で前後進（＋／－）を選択してジョグ移動します。
フラグ６００がオフの時は何もせず、最後のＥＤＩＦの次のステップに進みます。

（注） GOTO命令を使用して、IF□□～ EDIF構文外、または構文内へ分岐することを禁止します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＩＦ□□    変数№       データ　   ＣＰ
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●ＩＳ□□（ストリング比較）

［機能］ 操作 1と操作 2のカラムの文字列を比較し、条件が成立した場合は次のステップに進みます。
条件が成立しない場合は対応したELSE命令があればその次、なければ対応したEDIF命令の次のステッ
プに進みます。
比較は SLEN命令で設定した長さだけ行われます。
操作 2が文字リテラルの場合はその長さ分行われます。
入力条件が成立せず、IS□□命令が実行されない場合は EDIFの次のステップに進みます。
ネストは IF□□、DW□□と併せて 15段まで可能です。

　 　　ＩＳ□□
　　　　 ＥＱ　    ・・・ 操作 1　＝　操作 2
　　　　 ＮＥ　    ・・・ 操作 1　≠　操作 2

［例１］ 　　 ＳＣＰＹ　　　　　１０ ’前進’
　　　　 ＳＣＰＹ　　　　　１４ ’後進’
　　　　 ＬＥＴ　　　　　　１ ５
　　　　 ＬＥＴ　　　　　　２ １４
　　　　 ＳＬＥＮ　　　　　４ 　　　　比較数を４文字に設定します。
　　　　 ＩＳＥＱ　　　　　１ ’１軸’　　　　軸を選択します。
　　　　 ＩＳＥＱ　　　　　５ １０ 　　　　移動方向を選択します。
　　　　 ＪＦＷＮ　　　　　０１ ５ 　　　　１軸を前進させます。
　　　　 ＥＬＳＥ
　　　　 ＪＢＷＮ　　　　　０１ ５ 　　　　１軸を後進させます。
　　　　 ＥＤＩＦ
　　　　 ＥＬＳＥ
　　　　 ＩＳＮＥ　　　　　＊１ ＊２ 　　　　移動方向を選択します。
　　　　 ＪＦＷＮ　　　　　１０ ５ 　　　　２軸を前進させます。
　　　　 ＥＬＳＥ
　　　　 ＪＢＷＮ　　　　　１０ ５ 　　　　２軸を後進させます。
　　　　 ＥＤＩＦ
　　　　 ＥＤＩＦ
　　　　 カラム 1～ 4で 1、2軸をカラム 5～ 8で前後進を選択してジョグ移動します。
　　　　 フラグ 600がオフの時は何もせず、最後の EDIFの次のステップに進みます。
　　　　 カラム 1～ 8に次のようなデータがある場合は 1軸を前進させます。

６００

1  2  3  4  5  6  7  8

  １　軸　前　進

（注） GOTO命令を使用して、IS□□～ EDIF構文外、または構文内へ分岐することを禁止します。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＩＳ□□ カラムNo. ＣＰカラムNo.
文字リテラル
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●ＥＬＳＥ（エルス）

［機能］ ＥＬＳＥ命令はＩＦ□□命令、ＩＳ□□命令と併せて任意に使用され、条件が成立しなかった時に実行さ
れる命令部を宣言します。

［例１］ ＩＦ□□、ＩＳ□□を参照してください。

●ＥＤＩＦ（ＩＦ□□終了）

    ［機能］ ＩＦ□□命令、ＩＳ□□命令の終了を宣言します。

    ［例１］ ＩＦ□□、ＩＳ□□を参照してください。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

禁止 禁止 ＥＬＳＥ 禁止 禁止 ＣＰ

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

禁止 禁止 ＥＤＩＦ 禁止 禁止 ＣＰ
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●ＬＥＡＶ（ＤＯ 　ＷＨＩＬＥからの抜けだし）

［機能］ ＤＯ□□のループを抜けてＥＤＤＯの次のステップに移行します。

［例１］ 　　　ＤＷＥＱ １ ０ 変数１が０の間ＥＤＤＯ命令までの命令を繰り返します。
　　　　  ：

６００　　ＬＥＡＶ フラグ６００がオンなら強制的にループを終わらせＥＤＤ
Ｏ命令の次のステップに進みます。

      　　　　 ：
　　　ＥＤＤＯ

1.14　構造化ＤＯ
●ＤＷ□□（ＤＯ 　ＷＨＩＬＥ）

［機能］ 操作１の変数の内容と操作２の値を比較し、条件が成立してる間ＥＤＤＯまでの命令を実行します。
条件が成立しなくなった場合は、対応したＥＤＤＯ命令の次のステップに進みます。
ＬＥＡＶ命令により強制的にループを終わらせる事が出来ます。
入力条件が成立せず、ＤＷ□□命令が実行されない場合は対応したＥＤＤＯの次のステップに進みます。
ネストはＩＦ□□、ＩＳ□□と併せて１５段まで可能です。

ＤＷ□□　　　  　　　
     ＥＱ　　   ・・・　　 操作１　＝　操作２
     ＮＥ　　   ・・・　　 操作１　≠　操作２
     ＧＴ　　   ・・・  　 操作１　＞　操作２
     ＧＥ　　   ・・・　　 操作１　≧　操作２
     ＬＴ　　   ・・・　　 操作１　＜　操作２
     ＬＥ　　   ・・・　　 操作１　≦　操作２

［例１］ ００８ ＤＷＥＱ １ ０ 変数１が０の間ＥＤＤＯ命令までの命令を繰り返します。
　 ：
　 ：
ＥＤＤＯ

始めにＤＷ□□に来た時、入力８がオフの場合は何もせずにＥＤＤＯの次のステップに進みます。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＬＥＡＶ 禁止 禁止 ＣＰ

（注） GOTO命令を使用して、DW□□～ EDDO構文外、または構文内へ分岐することを禁止します。

自由 自由 ＤＷ□□ 変数№ データ ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＩＴＥＲ（繰返し）

［機能］ ＤＯ□□のループの途中で強制的にＥＤＤＯに制御を移します。

［例１］  　　　ＤＷＥＱ　　１ ０ 変数１が０の間ＥＤＤＯ命令までの命令を繰り返します。
　　　　　：

６００　　ＩＴＥＲ フラグ６００がオンなら強制的にＥＤＤＯ命令に制御を移
　　　　　： し、終了判定を行います。

　　　　　　　　ＥＤＤＯ

自由 自由 ＩＴＥＲ 禁止 禁止 ＣＰ

●ＥＤＤＯ（ＤＯ　 ＷＨＩＬＥ終了）

［機能］ ＤＷ□□で始まったループの終了を宣言します。
ＤＷ□□の条件が成立しない場合は、この命令の次のステップに進みます。

［例１］ ＤＷ□□を参照してください。

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

禁止 禁止 ＥＤＤＯ 禁止 禁止 ＣＰ
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1.15　多分岐
●ＳＬＣＴ（選択グループの始め）

［機能］ ＥＤＳＬ命令までにある、条件の成立するＷＨ□□命令、ＷＳ□□命令、またどの条件にも合わなければ
ＯＴＨＥ命令の次のステップに多分岐します。
ＳＬＣＴの次の命令はＷＨ□□、ＷＳ□□、ＥＤＳＬ命令のいずれかでなくてはなりません。
ネストは 15段まで可能です。

（注） GOTO命令を使用して、SLCT～EDSL構文外、または構文内他分岐処理へ分岐することを禁止します。

［例１］ 　　　ＳＣＰＹ　　１ ’右’ カラム１、２に'右'を代入します。
    　　　　　 ：
６００　  ＳＬＣＴ 条件が合うＷ□□□へ飛びます。
　　　ＷＳＥＱ　　１ ’右’ カラム１、２に'右'が入っている時、

     　　　　　： この部分の命令を実行します。
　　　ＷＳＥＱ　　１ ’左’  '左'が入っていた場合には、

     　　　　　： ここの命令が実行されます。
　　　　  ＯＴＨＥ どちらでもなければ、
     　　　　　： ここが実行されます。
　　　　  ＥＤＳＬ フラグ６００がオフの時、条件のうちどれかが実行された

後、処理はここに移ります。

自由 自由 ＳＬＣＴ 禁止 禁止 ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＷＨ□□（真の場合に選択 　変数）

［機能］ ＳＬＣＴ～ＥＤＳＬ命令の間で使用し、操作１の変数の内容と操作２の値を比較し条件が成立した場合に、
次のＷ□□□、もしくはＯＴＨＥ、ＥＤＳＬまでの命令を実行します。

ＷＨ□□　　　  　　　
     ＥＱ　　   ・・・　　 操作１　＝　操作２
     ＮＥ　　   ・・・　　 操作１　≠　操作２
     ＧＴ　　   ・・・  　 操作１　＞　操作２
     ＧＥ　　   ・・・　　 操作１　≧　操作２
     ＬＴ　　   ・・・　　 操作１　＜　操作２
     ＬＥ　　   ・・・　　 操作１　≦　操作２

［例１］ ＬＥＴ １ ２０ 変数１に２０を代入します。　　　　
ＬＥＴ ２ １０ 変数２に１０を代入します。
     ：
ＳＬＣＴ　　　　　　　　　　　　　 多分岐します。
ＷＨＥＱ １ １０ 変数１内容が１０なら①が実行されますが変数１
     ： は２０なので次の条件を参照します。
     ①
     ：
ＷＨＧＴ １ ＊２ 変数１の内容が変数２の内容より大きい場合に実
     ： 行されます。
     ② 変数１（＝２０）＞変数２（＝１０）なので、②が実

行されます。
ＯＴＨＥ　 どの条件も成立しなかった場合に実行
     ： されます。②が実行されたので、③は実行されま
     ③ せん。
     ：
ＥＤＳＬ いづれかの条件が成立し、その部分の命令が実行
     ： された後は、ここに処理が移ります。この場合は
     ④  ②、④と実行されます。

　　　　　　　　      ：

※複数の条件が成立する可能性がある場合、先にあるＷ□□□が有効となり、後にある命令は実行されません。
条件の厳しいもの、優先順位の高いものから先に記述してください。

禁止 禁止 ＷＨ□□ 変数№ データ ＣＰ
命令・宣言 操 作１ 操 作２ 

拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 
（入出力・フラグ） 

出力部 
（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＷＳ□□（真の場合に選択　文字）

［機能］ SLCT～EDSLの間で使用し、操作 1と操作 2のカラムの文字列を比較し、条件が成立した場合に、次の
W□□□、もしくはOTHE、EDSLまでの命令を実行します。
比較は SLEN命令で設定した長さだけ行われます。
操作 2が文字リテラルの場合はその長さ分行われます。

　　 ＷＳ□□
　　　　 ＥＱ　    ・・・ 操作 1　＝　操作 2
　　　　 ＮＥ　    ・・・ 操作 1　≠　操作 2

［例１］ 　　ＳＬＥＮ　３ 　比較文字数を３にします。
　　　 ＳＣＰＹ　１ ’ABC’ 　カラム１に’ABC’を代入します。
　　　 ＬＥＴ　　１ 　２ 　変数１に２を代入します。
　　　 　  ：
　　　 ＳＬＣＴ 　　 　 　多分岐します。
　　　 ＷＳＥＱ　１ ’XYZ’ 　カラム１～３が’XYZ’なら①が実行されますが、カラム
　　　 　  ： 　　 　 　１～３は   ’ABC’なので実行されません。
　　　 　  ①
　　　 　  ：
　　　 ＷＳＥＱ　２ 　＊１ 　カラム２からSLENで指定された文字数が変数１が示すカ
　　　 　  ： 　　 　 　ラムの内容と同じならば、②が実行されます。
　　　 　  ②
　　　 　  ：
　　　 ＯＴＨＥ　　 　どの条件も成立しなかった場合に実行されます。②が実行
　　　 　  ： 　　 　 　されたので、③は実行されません。
　　　　   ③
　　　 　  ：
　　　 ＥＤＳＬ　　 　いづれかの条件が成立し、その部分の命令が実行された後
　　　 　  ： 　　 　 　は、ここに処理が移ります。この場合は②、④と実行され
　　　　   ④ 　　 　 　ます。
　　　 　  ：
　　　　

※複数の条件が成立する可能性がある場合、先にあるW□□□が有効となり、後にある命令は実行されません。
　条件の厳しいもの、優先順位の高いものから先に記述してください。

禁止 禁止 ＷＳ□□ カラムNo. ＣＰカラムNo.
文字リテラル

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＯＴＨＥ（その他の場合の選択）

［機能］ ＳＬＣＴ～ＥＤＳＬ命令の間で使用し、どの条件も成立しなかった時に実行される命令を宣言します。

［例１］ ＳＬＣＴ、ＷＨ□□、ＷＳ□□を参照してください。

●ＥＤＳＬ（選択グループの終わり）

［機能］ ＳＬＣＴ命令の終了を宣言します。

［例１］ ＳＬＣＴ、ＷＨ□□、ＷＳ□□命令を参照してください。

禁止 禁止 ＯＴＨＥ 禁止 禁止 ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

禁止 禁止 ＥＤＳＬ 禁止 禁止 ＣＰ
命令・宣言 操 作１ 操 作２ 

拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 
（入出力・フラグ） 

出力部 
（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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1.16　システム情報取得
●ＡＸＳＴ（軸ステータス取得）

［機能］ 操作１の変数に操作２で指定される軸のステータス（軸エラーNo.）を格納します。

（注 1） 取得結果が０の場合、軸エラーは発生していません。
（注 2） エラー表では１６進数で書かれているので１０進数に変換して考える必要があります。

［例］ ＡＸＳＴ １ ２ 変数 1に 2軸のエラーNo.を読込みます。

この命令実行後、変数 1に３１８８（１０進数）が入っていたとすると、

３１８８÷１６＝１９９　, , ,4
　１９９÷１６＝１２（＝Ｃ）　, , ,7

３１８８ ＝１２（＝Ｃ）×１６２＋７×１６２＋４
    　 ＝Ｃ７４（ＨＥＸ）（１６進数表記）

となり｢エラーNo.Ｃ７４実位置ソフトリミットオーバーエラー｣となります。

自由 自由 ＡＸＳＴ 変数No. 軸No. ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

第 2部　プログラム編

199



200

第 2部　プログラム編

第
2
部　

第
3
章

命
令
語
の
説
明

184

第２部　プログラム編

●ＰＧＳＴ（プログラムステータス取得）

［機能］ 操作１の変数に操作２で指定されるプログラムNo.のステータス（プログラムエラーNo.）を格納します。

（注 1） 取得結果が０の場合、プログラムエラーは発生していません。
（注 2） エラー表では１６進数で書かれていますが、格納されるステータス（軸エラーNo.）は１０進数です。

そのため、１０進数の軸エラーNo.を１６進数に変換して考える必要があります。

［例］ ＰＧＳＴ １ ２ 変数１にプログラムNo.2のエラーNo.を読込みます。

自由 自由 ＰＧＳＴ 変数No. プログラムNo. ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＳＹＳＴ（システムステータス取得）

［機能］ 操作１の変数にシステムステータス（システム最重エラーNo.）を格納します。

（注 1） 取得結果が０の場合、システムエラーは発生していません。
（注 2） エラー表では１６進数で書かれているので１０進数に変換して考える必要があります。
（注 3） エラーステータスの関係

※プログラム内の命令による動作中に発生した軸エラーはプログラムエラーと軸エラーの両方に登録され
ます。

［例］ ＳＹＳＴ １ 変数１にシステムのエラーNo.を読込みます。

自由 自由 ＳＹＳＴ 変数No. 禁止 ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

システムエラー プログラムエラー

軸エラー

その他のエラー
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｛ ｝

1.17　ゾーン
●ＷＺＮＡ（ゾーンＯＮ　ＡＮＤ待ち）

［機能］ 操作１のNo.のゾーンにおいて、操作２の軸パターンで指定された軸全て（ＡＮＤ）がゾーンＯＮ（ゾーン
範囲内）になるまで待ちます。

（注 1） 原点復帰未完了時はゾーンＯＦＦ（ゾーン範囲外）です。
（注 2） ゾーンは１軸当たり４エリア設定できます。（｢軸別パラメータNo.８６～９７｣）
（注 3） この命令とは無関係に｢軸別パラメータNo.８８、９１、９４、９７｣でゾーン出力の指定ができます。

［例１］ ＷＺＮＡ １ １１ 下記パラメータ設定時、１及び２軸がゾーンＯＮ
（オン）する（下図斜線部範囲）まで待ちます。

［例２］軸パターンを変数間接指定することができます。［例１］を変数間接指定した場合。
１１（２進数）→３（１０進数）
ＬＥＴ ５ ３ 変数５に３を代入します。
ＷＺＮＡ １ ＊５

１軸 ２軸
「軸別パラメータNo.８６ ゾーン１ＭＡＸ」（0.001mm単位） 300000 200000
「軸別パラメータNo.８７ ゾーン１ＭＩＮ」（0.001mm単位） 150000 100000

１軸 

２軸 
1、2軸が斜線部範囲で次ステップへ進む。 

100

200

300150

自由 自由 ＷＺＮＡ ゾーンNo. 軸パターン ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＷＺＮＯ（ゾーンＯＮ　ＯＲ待ち）

［機能］ 操作１のNo.のゾーンにおいて、操作２の軸パターンで指定された軸のいずれか（ＯＲ）がゾーンＯＮ（ゾー
ン範囲内）になるまで待ちます。

（注 1） 原点復帰未完了時はゾーンＯＦＦ（ゾーン範囲外）です。
（注 2） ゾーンは１軸当たり４エリア設定できます。（｢軸別パラメータNo.８６～９７｣）
（注 3） この命令とは無関係に｢軸別パラメータNo.８８、９１、９４、９７ ｣でゾーン出力の指定ができます。

［例１］ ＷＺＮＯ １ １１ 下記パラメータ設定時、１または２軸がゾーン
ＯＮ（オン）する（下図斜線部範囲）まで待ちます。

［例２］軸パターンを変数間接指定することができます。［例１］を変数間接指定した場合。
１１（２進数）→３（１０進数）
ＬＥＴ ５ ３ 変数５に３を代入します。
ＷＺＮＯ １ ＊５

１軸 ２軸
「軸別パラメータNo.８６ ゾーン１ＭＡＸ」（0.001mm単位） 300000 200000
「軸別パラメータNo.８７ ゾーン１ＭＩＮ」（0.001mm単位） 150000 100000

１軸 

２軸 
1、2軸が斜線部範囲で次ステップへ進む。 

100

200

300150

自由 自由 ＷＺＮＯ ゾーンNo. 軸パターン ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＷＺＦＡ（ゾーンＯＦＦ　ＡＮＤ待ち）

［機能］ 操作１のNo.のゾーンにおいて、操作２の軸パターンで指定された軸全て（ＡＮＤ）がゾーンＯＦＦ（ゾー
ン範囲外）になるまで待ちます。

（注 1） 原点復帰未完了時はゾーンＯＦＦ（ゾーン範囲外）です。
（注 2） ゾーンは１軸当たり４エリア設定できます。（｢軸別パラメータNo.８６～９７｣）
（注 3） この命令とは無関係に｢軸別パラメータNo.８８、９１、９４、９７ ｣でゾーン出力の指定ができます。

［例１］ ＷＺＦＡ １ １１ 下記パラメータ設定時、１及び２軸がゾーンＯＦＦ（オ
フ）する（下図斜線部範囲）まで待ちます。

［例２］軸パターンを変数間接指定することができます。［例１］を変数間接指定した場合。
１１（２進数）→３（１０進数）
ＬＥＴ ５ ３ 変数５に３を代入します。
ＷＺＦＡ １ ＊５

１軸 ２軸
「軸別パラメータNo.８６ ゾーン１ＭＡＸ」（0.001mm単位） 300000 200000
「軸別パラメータNo.８７ ゾーン１ＭＩＮ」（0.001mm単位） 150000 100000

１軸 

２軸 
1、2軸が斜線部範囲で次ステップへ進む。 

100

200

300150

自由 自由 ＷＺＦＡ ゾーンNo. 軸パターン ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＷＺＦＯ（ゾーンＯＦＦ　ＯＲ待ち）

［機能］ 操作１のNo.のゾーンにおいて、操作２の軸パターンで指定された軸のいずれか（ＯＲ）がゾーンＯＦＦ
（ゾーン範囲外）になるまで待ちます。

（注 1） 原点復帰未完了時はゾーンＯＦＦ（ゾーン範囲外）です。
（注 2） ゾーンは１軸当たり４エリア設定できます。（｢軸別パラメータNo.８６～９７｣）
（注 3） この命令とは無関係に｢軸別パラメータNo.８８、９１、９４、９７｣でゾーン出力の指定ができます。

［例１］ ＷＺＦＯ １ １１ 下記パラメータ設定時、１または２軸がゾーンＯＦＦ（オ
ン）する（下図斜線部範囲）まで待ちます。

［例２］ 軸パターンを変数間接指定することができます。［例１］を変数間接指定した場合。
１１（２進数）→３（１０進数）
ＬＥＴ ５ ３ 変数５に３を代入します。
ＷＺＦＯ １ ＊５

１軸 ２軸
「軸別パラメータNo.８６ ゾーン１ＭＡＸ」（0.001mm単位） 300000 200000
「軸別パラメータNo.８７ ゾーン１ＭＩＮ」（0.001mm単位） 150000 100000

１軸 

２軸 
1、2軸が斜線部範囲で次ステップへ進む。 

100

200

300150

自由 自由 ＷＺＦＯ ゾーンNo. 軸パターン ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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1.18　通信
●ＯＰＥＮ（チャンネルオープン）

  ［機能］ 操作１で指定されたチャンネルをオープンします。
これ以降指定されたチャンネルは送受信可能となります。
この命令を実行する前にＳＣＨＡ命令によって終了文字を設定しておく必要があります。

［例］ ＳＣＨＡ 10
ＯＰＥＮ ０

終了文字に 10（＝ LF）を指定します。
チャンネル０をオープンします。

注意：‘ＯＰＥＮ　０’が実行されますと、ティーチングボックス・パソコン対応ソフトとの
通信は遮断されます。

●ＣＬＯＳ（チャンネルクローズ）

  ［機能］ 操作1で指定されたチャンネルをクローズします。
これ以降指定されたチャンネルは送受信不可能となります。

［例］ ＣＬＯＳ ０
チャンネル０をクローズします。

ＬＥＴ １ ０
ＣＬＯＳ ＊１

変数１に０を代入します。
変数１の内容０のチャンネルをクローズします。

自由 自由 ＯＰＥＮ チャンネルNo. 禁止 ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

自由 自由 ＣＬＯＳ チャンネルNo. 禁止 ＣＰ
命令・宣言 操 作１ 操 作２ 

拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 
（入出力・フラグ） 

出力部 
（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＲＥＡＤ（リード）

［機能］ 操作 1のチャンネルから操作 2のカラムへ文字列を読込みます。
ＳＣＨＡ命令で指定した文字が来ると読込みを終了します。
カラムはローカル、グローバルどちらでもかまいません。
この命令実行直後には、ローカル変数（出荷時設定では変数 99）にリターンコードが格納されます。
リターンコードをチェックすることにより、命令が正常に実行されたかどうか確認できます。異常終了時
は必要に応じて、対応処理を記述してください。
操作2に0を指定すると、ダミーリード（受信バッファクリア＆受信ディセーブル）の意味を持ちます（リ
ターンコードは正常終了）。

［例］ ＳＣＨＡ 10 終了文字に LF（＝ 10）を設定します。
ＯＰＥＮ 0 チャンネル０を開きます。
ＲＥＡＤ 0 2 チャンネル０からカラム２へ文字列をL Fが来るまで読込み

ます。
ＴＲＡＮ 1 99 リターンコード（変数99）を変数1へ代入します。
ＣＬＯＳ 0 チャンネルを閉じます。
ＳＬＣＴ リターンコード毎の処理へ分岐します。

（注）GOTO命令を使用して、ＳＬＣＴ～ＥＤＳＬ構文外、
　　 または構文内他分岐処理へ分岐することを禁止します。

ＷＨＥＱ 1 0 変数 1内容が 0（正常終了）なら①が実行されます。①に
　： 正常終了時処理を記述します。
　①
　：
ＷＨＥＱ 1 1 変数 1内容が 1（タイムアウト）なら②が実行されます。
　： 必要に応じ、②に対応処理を記述します。
　②
　：
ＷＨＥＱ 1 2 変数1内容が2（タイマキャンセル）なら③が実行されます。

　 　： 必要に応じ、③に対応処理を記述します。
　③
　：
ＯＴＨＥ 変数 1内容が 0, 1, 2のいずれでもなければ、④が実行され
　： ます。必要に応じ、④にエラー処理を記述します。
　④
　：
ＥＤＳＬ いずれかの条件が成立し、その部分の命令が実行された後は

ここに処理が移ります。

自由 自由 ＲＥＡＤ チャンネルNo. カラムNo. ＣＣ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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（注）相手側が終了文字を送信する前にＲＥＡＤ命令が実行されている必要があります。

ＳＣＨＡ 10
ＯＰＥＮ 0
ＲＥＡＤ 0 2

ＣＬＯＳ 0

・ＲＥＡＤコマンドのリターンコード
リターンコードはローカル変数に格納されます。変数No.は「その他のパラメータNo.24」で設定できます。初
期値は変数 99です。
０： ＲＥＡＤ正常終了（受信完了）
１： ＲＥＡＤタイムアウト（タイムアウト値は、ＴＭＲＷコマンドで設定）（受信継続）
２： ＲＥＡＤタイマキャンセル（ＴＩＭＣコマンドで待ち状態キャンセル）（受信継続）
３： ＲＥＡＤ ＳＣＩＦオーバーランエラー（受信ディセーブル）
４： ＲＥＡＤ ＳＣＩＦレシーブエラー（フレーミングエラー or パリティエラー）

（受信ディセーブル）
５： ＲＥＡＤ ファクターエラー（プログラム強制終了エラー）（受信ディセーブル）

（ＳＥＬコマンドからは認識不可能）
６： ＲＥＡＤタスク終了（プログラム終了要求等）（受信ディセーブル）

（ＳＥＬコマンドからは認識不可能）
７： ＲＥＡＤ他要因ＳＣＩＦレシーブエラー（受信ディセーブル）
８： ＲＥＡＤ ＳＩＯオーバーランエラー（受信ディセーブル）
９： ＲＥＡＤ ＳＩＯパリティエラー（受信ディセーブル）
10： ＲＥＡＤ ＳＩＯフレーミングエラー（受信ディセーブル）
11： ＲＥＡＤ ＳＩＯバッファオーバーフローエラー（受信ディセーブル）
12： ＲＥＡＤ他要因 ＳＩＯレシーブエラー（受信ディセーブル）
13～ 20：イーサネット（オプション）専用
21：ＲＥＡＤ ＳＩＯ受信テンポラリＱＵＥオーバーフローエラー（受信ディセーブル）
22：ＲＥＡＤ ＳＩＯスレーブ受信ＱＵＥオーバーフローエラー（受信ディセーブル）

相手側
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（注）相手側が終了文字を送信する前にＲＥＡＤ命令が実行されている必要があります。

ＳＣＨＡ 10
ＯＰＥＮ 0
ＲＥＡＤ 0 2

ＣＬＯＳ 0

・ＲＥＡＤコマンドのリターンコード
リターンコードはローカル変数に格納されます。変数No.は「その他のパラメータNo.24」で設定できます。初
期値は変数 99です。
０： ＲＥＡＤ正常終了（受信完了）
１： ＲＥＡＤタイムアウト（タイムアウト値は、ＴＭＲＷコマンドで設定）（受信継続）
２： ＲＥＡＤタイマキャンセル（ＴＩＭＣコマンドで待ち状態キャンセル）（受信継続）
３： ＲＥＡＤ ＳＣＩＦオーバーランエラー（受信ディセーブル）
４： ＲＥＡＤ ＳＣＩＦレシーブエラー（フレーミングエラー or パリティエラー）

（受信ディセーブル）
５： ＲＥＡＤ ファクターエラー（プログラム強制終了エラー）（受信ディセーブル）

（ＳＥＬコマンドからは認識不可能）
６： ＲＥＡＤタスク終了（プログラム終了要求等）（受信ディセーブル）

（ＳＥＬコマンドからは認識不可能）
７： ＲＥＡＤ他要因ＳＣＩＦレシーブエラー（受信ディセーブル）
８： ＲＥＡＤ ＳＩＯオーバーランエラー（受信ディセーブル）
９： ＲＥＡＤ ＳＩＯパリティエラー（受信ディセーブル）
10： ＲＥＡＤ ＳＩＯフレーミングエラー（受信ディセーブル）
11： ＲＥＡＤ ＳＩＯバッファオーバーフローエラー（受信ディセーブル）
12： ＲＥＡＤ他要因 ＳＩＯレシーブエラー（受信ディセーブル）
13～ 20：イーサネット（オプション）専用
21：ＲＥＡＤ ＳＩＯ受信テンポラリＱＵＥオーバーフローエラー（受信ディセーブル）
22：ＲＥＡＤ ＳＩＯスレーブ受信ＱＵＥオーバーフローエラー（受信ディセーブル）

相手側
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●ＴＭＲＷ（ＲＥＡＤ／ＷＲＩＴタイムアウト値設定）

［機能］ ＲＥＡＤ／ＷＲＩＴ命令のタイムアウト時間を設定します。
ＰＳＥＬコントローラでは、ライトタイマー時間の設定はできません。
操作１で指定されるタイマー時間はＲＥＡＤ命令実行時の文字列読込み終了待ち最大時間を設定します。
ＲＥＡＤ命令でタイマー時間経過後までに終了文字を読み込めなかった場合はタイムアウトとして次のス
テップに進みます。
（ＲＥＡＤ命令直後の変数99（出荷時設定では変数99）に格納されるリターンコードをチェックすること
によりタイムアウトかどうか確認できます。タイムアウト時には必要に応じて、対応処理を記述してくだ
さい。）
タイマー時間を０に設定すると、ＲＥＡＤ命令はタイムアウト無しとして終了文字を読込むまで無限に待
ちます。
タイマー時間の入力単位は秒（設定可能範囲は 0～ 99.00秒）で、値は小数第２位まで有効です。
操作 1には変数間接指定が可能です。

（注） ＴＭＲＷ設定を実行しない初期状態ではＴＭＲＷ＝０に設定されています。

［例］ ＳＣＨＡ 10 終了文字にＬＦ（＝ 10）を設定します。
ＴＭＲＷ 30 ＲＥＡＤタイムアウト値を 30秒に設定します。
ＯＰＥＮ 0 チャンネル０を開きます。
ＲＥＡＤ 0 2 チャンネル０からカラム２へ文字列をＬＦがくるまで読込

みます。
ＴＲＡＮ 1 99 リターンコードを変数 1に代入します。
ＣＬＯＳ 0 チャンネルを閉じます。
ＳＬＣＴ リターンコード毎の処理へ分岐します。

（注）ＧＯＴＯ命令を使用して、ＳＬＣＴ～ＥＤＳＬ構文外、
　　 または構文内他分岐処理へ分岐することを禁止します。

ＷＨＥＱ 1 0 変数 1内容が 0（正常終了）なら①が実行されます。①に
　： 正常終了時処理を記述します。
　①
　：
ＷＨＥＱ 1 1 変数 1内容が 1（タイムアウト）なら②が実行されます。
　： 必要に応じ、②に対応処理を記述します。
　②
　：
ＷＨＥＱ 1 2 変数1内容が2（タイマキャンセル）なら③が実行されます。
　： 必要に応じ、③に対応処理を記述します。
　③
　：
ＯＴＨＥ 変数 1内容が 0, 1, 2のいずれでもなければ、④が実行され
　： ます。必要に応じ、④にエラー処理を記述します。
　④
　：
ＥＤＳＬ いずれかの条件が成立し、その部分の命令が実行された後は

ここに処理が移ります。

自由 自由 ＴＭＲＷ リードタイマー時間 （ライトタイマー時間） ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

第 2部　プログラム編

209



210

第 2部　プログラム編

第
2
部　

第
3
章

命
令
語
の
説
明

194

第２部　プログラム編

30秒以内に正常に読み込み終了→変数No.1＝０　タイムアウト時→変数No.1＝ 1
※ ＲＥＡＤ命令のリターンコードは０、１だけではありません。また、格納できる変数No.は「その
他のパラメータNo.24」で設定できます。詳細はＲＥＡＤ命令の説明を参照してください。

第 2部　プログラム編
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●ＷＲＩＴ（ライト）

［機能］ 操作１のチャンネルへ操作２のカラムから文字列を書出します。
ＳＣＨＡ命令で指定した文字を書出すと終了します。
カラムはローカル、グローバルどちらでもかまいません。

［例］ ＳＣＨＡ 10 終了文字に LF（＝ 10）を設定します。
ＯＰＥＮ 0 チャンネル 0を開きます。
ＷＲＩＴ 0 2 チャンネル 0へカラム 2から文字列を LFまで書出します。
ＣＬＯＳ 0 チャンネルを閉じます。

OPEN後であれば、OPENしたタスク以外でも、WRIT（送信）可能です。よって、OPENしたタスクで
READ実行後に、他タスクでWRITすれば、PSELから送信後、相手からの応答を遅延無く受信できます。

リターンコードはローカル変数に格納されます。変数No.は、「その他パラメータNo.24」で設定できます。初期値
　は変数 99です。
０：WRIT正常終了
１：WRITタイムアウト（タイムアウト値は、TMRWで設定）
２：WRITタイマキャンセル（TIMCコマンドで待ち状態キャンセル）
３～４：システム予約
５：WRITファクタエラー（プログラム強制終了エラー）（SELコマンドからは認識不可能）
６：WRITタスク終了（プログラム終了要求等）（SELコマンドからは認識不可能）

自由 自由 ＷＲＩＴ チャンネルNo. カラムNo. ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＳＣＨＡ（終了文字設定）

［機能］ ＲＥＡＤ、ＷＲＩＴ命令で使用される終了文字の設定をします。
文字は 0～ 255（ＢＡＳＩＣなどで使われるキャラクターコードです）までの値が指定できます。

［例］ ＲＥＡＤ、ＷＲＩＴ命令を参照してください。

自由 自由 ＳＣＨＡ 文字コード 禁止 ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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1.19　ストリング操作
●ＳＣＰＹ（文字列複写）

［機能］ 操作１のカラムへ操作２のカラムから文字列を複写します。
複写はＳＬＥＮ命令で設定した長さだけ行われます。
操作２が文字リテラルの場合はその長さ分行われます。

［例］ ＳＣＰＹ 1 ’ABC’ カラム 1へ’ABC’を複写します。

ＳＬＥＮ 10 作業する長さを 10バイトに設定します。
ＳＣＰＹ 100 200 カラム 100へカラム 200から 10バイト複写します。

自由 自由 ＳＣＰＹ カラムNo. ＣＣカラムNo.
文字リテラル

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＳＣＭＰ（文字列比較）

［機能］ 操作１のカラムと操作２のカラムを比較します。
比較はＳＬＥＮ命令で設定した長さだけ行われます。
操作２が文字リテラルの場合はその長さ分行われます。

［例］ ＳＣＭＰ 1 ’ABC’ 600 カラム 1～ 3が’ABC’の時、フラグ 600がオンにな
ります。

ＳＬＥＮ 5 作業する長さを５バイトに設定します。
ＳＣＭＰ 10 30 999 カラム10とカラム30から5バイトが一致したらフラ

グ 999をオンにします。

自由 自由 ＳＣＭＰ カラムNo. ＥＱカラムNo.
文字リテラル

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＳＧＥＴ（文字取得）

［機能］ 操作１の変数に操作２のカラムから１文字を代入します。
操作２が文字列リテラルの場合は、先頭の１文字を代入します。

［例］ ＳＧＥＴ 1 100
変数 1に 100カラムの 1バイトを代入します。

ＬＥＴ 1 3 変数 1に 3を代入します。
ＬＥＴ 2 1 変数 2に 1を代入します。
ＳＣＰＹ 1 ’A’ 1カラムに’A’を複写します。
ＳＧＥＴ ＊ 1 ＊ 2 変数1の内容3の変数に変数2の内容1のカラムの’A’を代

入します。

自由 自由 ＳＧＥＴ 変数No. ＣＰカラムNo.
文字リテラル

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＳＰＵＴ（文字セット）

［機能］ 操作１のカラムに操作２のデータをセットします。

［例］ ＳＰＵＴ 5 10 カラム５に 10（LF）をセットします。

ＬＥＴ 1 100 変数１に 100を代入します。
ＬＥＴ 2 50 変数２に 50を代入します。
ＳＰＵＴ ＊ 1 ＊ 2 変数１の内容 100のカラムに変数２の内容 50（’2’）をセッ

トします。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＳＰＵＴ カラムNo. データ ＣＰ
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●ＳＴＲ（文字列変換　１０進）

［機能］ 操作１のカラムに操作２のデータを 10進数の文字列に変換したものを複写します。
ＳＬＥＮ命令で設定した長さに合わせます。
データが長さより大きい場合でもＳＬＥＮ命令の設定を優先します。
ＳＬＥＮ命令で設定されたレングス内で全て変換できた場合、出力部がＯＮします。

（注） 尚、操作２のデータが有効数字８桁以上１０桁を持つ整数の場合、８桁以上の数値の変換は保証されませ
ん（７桁までの数値が正しく変換されます）。

［例］ ＳＬＥＮ 5．3 整数部 5桁、小数部 3桁の長さを設定します。
ＳＴＲ 1 123 カラム 1～ 9には

ＬＥＴ 1 10 変数 1に 10を代入します。
ＬＥＴ 102 987．6543 変数 102に 987．6543を代入します。
ＳＬＥＮ 2．3 整数部 2桁、小数部 3桁の長さを設定します。
ＳＴＲ ＊ 1 ＊ 102 カラム 10～ 15には

長さよりデータが大きかったため100の位の9と小数第4位
の 3が切り捨てられます。

1 2 3 4 5 6 7 8 9

1 2 3 . 0 0 0
がセットされます。

10 11 12 13 14 15

8 7 . 6 5 4
がセットされます。

自由 自由 ＳＴＲ カラムNo. データ ＣＣ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＳＴＲＨ（文字列変換　１６進）

［機能］ 操作１のカラムに操作２のデータを１６進数の文字列に変換したものを複写します。
ＳＬＥＮ命令で設定した長さに整数部だけを合わせます。
データが長さより大きい場合でもＳＬＥＮ命令の設定を優先します。
ＳＬＥＮ命令で設定されたレングス内で全て変換できた場合、出力部がＯＮします。

（注） 操作２のデータがマイナス値の場合、全変換には８カラム必要です。

［例］ ＳＬＥＮ 5 整数部 5桁のフォーマットを設定します。
ＳＴＲＨ 1 255 カラム 1～ 5には

ＬＥＴ 1 10 変数 1に 10を代入します。
ＬＥＴ 102 987．6543 変数 102に 987．6543を代入します。
ＳＬＥＮ 2．3 整数部 2桁、小数部 3桁のフォーマットを設定します。
ＳＴＲＨ ＊ 1 ＊ 102 カラム 10～ 11には

小数部である SLEN命令の．３と変数 102の．6543は無視
されます。
整数部は 16進で表すと’3DB’ですが、長さは２桁なので
３桁目の３は切り捨てられます。

1 2 3 4 5

Ｆ Ｆ
がセットされます。

10 11

Ｄ Ｂ
がセットされます。

自由 自由 ＳＴＲＨ カラムNo. データ ＣＣ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＶＡＬ（文字列　データ変換　１０進）

［機能］ 操作１の変数に操作２のカラムの１０進データをバイナリーに変換して代入します。
変換はＳＬＥＮ命令で設定した長さだけ行われます。
操作２が文字列リテラルの場合は、その長さ分変換対象となります。

（注） 変換対象長さは、18文字以下にしてください。

［例］ ＳＣＰＹ 10 ’1234’ カラム 10に’１２３４’をセットします。
ＳＬＥＮ 4 作業する長さを４バイトに設定します。
ＶＡＬ 1 10 変数１にカラム1 0の’１２３４’をバイナリーに変換した

値１２３４を代入します。

ＬＥＴ 1 100 変数１に 100を代入します。
ＬＥＴ 2 20 変数２に 20を代入します。
ＳＣＰＹ 20 ’1234’ カラム 20に’1234’を複写します。
ＳＣＰＹ 24 ’．567’ カラム 24に’．567’が複写します。
ＳＬＥＮ 8 作業する長さを８バイトに設定します。
ＶＡＬ ＊1 ＊2 変数１の内容100の変数に変数2の内容20のカラムの’１２

３４.５６７’をバイナリーに変換した値１２３４.５６７を
代入します。

自由 自由 ＶＡＬ 変数No. ＣＣカラムNo.
文字リテラル

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＶＡＬＨ（文字列　データ変換　１６進）

［機能］ 操作１の変数に操作２のカラムの１６進データをバイナリーに変換して代入します。
変換はＳＬＥＮ命令で設定した長さだけ行われます。
整数部だけが変換され、小数部は無視されます。
操作２が文字列リテラルの場合は、その長さ分変換対象となります。

（注） 変換対象長さは、８文字以下にしてください。

［例］ ＳＣＰＹ 10 ’1234’ カラム 10に’１２３４’をセットします。
ＳＬＥＮ 4 作業する長さを４バイトに設定します。
ＶＡＬＨ 1 10 変数１にカラム1 0の’１２３４’を1 6進としてバイナリー

に変換した値４６６０を代入します。

ＬＥＴ 1 100 変数１に 100を代入します。
ＬＥＴ 2 20 変数２に 20を代入します。
ＳＣＰＹ 20 ’ABCD’ カラム 20に’ABCD’を複写します。
ＳＬＥＮ 4 作業する長さを４バイトに設定します。
ＶＡＬＨ ＊1 ＊2 変数１の内容1 0 0の変数に変数２の内容2 0のカラムの’Ａ

ＢＣＤ’を1 6 進としてバイナリーに変換した値４３９８１
を代入します。

自由 自由 ＶＡＬＨ 変数No. ＣＣカラムNo.
文字リテラル

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＳＬＥＮ（レングス設定）

［機能］ ストリング命令の作業する長さを設定します。
下記の命令を使用する前に必ず設定する必要があります。

ＳＣＭＰ ・・・ 小数部無効
ＳＣＰＹ ・・・ 　　〃
ＩＳＸＸ ・・・ 　　〃
ＷＳＸＸ ・・・ 　　〃
ＳＴＲＨ ・・・ 　　〃
ＶＡＬ，ＶＡＬＨ ・・・ 　　〃
ＳＴＲ ・・・ 小数部有効

［例］ 上記の各命令の例を参照してください。

自由 自由 ＳＬＥＮ 文字列長 禁止 ＣＰ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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1.20　アーチモーション関連
●ＡＲＣＨ（アーチモーション）

現在点からアーチモーションを行い、ポイント位置に移動を行います。
・操作１指定のポイント位置へアーチモーションで移動します。
・現在点から始点アーチトリガまで上昇してからアーチモーションＺ軸以外の方向の移動を開始します。操作２で
指定されるＺポイントを最上位点として通過し、アーチモーションＺ軸以外の方向の移動が完了してから、終点
アーチトリガ近傍を通過し、指定されたポイント位置へ到達します。

・ＡＴＲＧ命令にてアーチトリガ設定が必要です。

ＡＣＨＺ ２
ＡＴＲＧ 13 11
‐
‐
‐

ＡＲＣＨ 10 12

※動作一時停止後の再開動作時、再開位置によっては、上昇動作→水平動作合成部、及び水平動作→上昇動作合成
部が図中※点印（点線）の様な軌跡になります。干渉にご注意ください。

・終点のアーチモーションＺ軸座標は、操作１指定のポイントデータにアーチモーションＺ軸成分があれば、それ
にアーチモーションＺ軸オフセットを加えた位置となり、アーチモーションＺ成分がない場合は、始点のアーチ
モーションＺ軸座標にアーチモーションＺ軸オフセットを加えた位置となります。（通常のオフセットは、アーチ
トリガやＺポイントなど全てに加算されます）

・始点アーチトリガが、始点より下方に設定された時、または終点アーチトリガが終点より下方に設定された時は
エラーとなります。（注意：上方、下方は座標の＋－とは関係ありません。）

・アーチモーションＺ軸上昇方向とは、始点からZポイントへ向かう方向（下降方向はその逆）のことであり、座標
値の大小とは無関係です。よって、本命令を使用する場合は、必ず実動作方向を確認してください。

始点アーチトリガ 

ポジションNo.13

アーチモーション最上位点 

ポジションNo.12

終点アーチトリガ 

ポジションNo.11

ポジションNo.10

始点 終点 

※ 

※ 

※ 

※ 

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＡＲＣＨ  ポジションNo.  ポジションNo. ＰＥ
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・アーチモーションＺ軸下降は、上昇プロセス指令値出力後に実行されます。その為、アーチトリガ点、Ｚポイン
トの設定によっては、下図のような動作になります。
　その場合には、アーチトリガ、Ｚポイントを変更し、効率の良い動作にしてください。

Z＝0

Z＝30 Z＝30

ポジションNo.21 

（30,50） 

ポジションNo.20 

（180,50） 

上図の様なアーチモーション往復動作を行うプログラムとポジションデータは以下の様になります。

パレタイズ始点 
アーチトリガ点 

パレタイズ始点 
アーチトリガ点 

Ｚポイント 

始点 終点 始点 終点 
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●ＡＣＨＺ（アーチモーションＺ軸宣言）

アーチモーションＺ方向の軸No.指定を行います。
操作１指定の軸No.を、アーチモーションＺ方向の軸No.として指定します。
出力部に指定がある場合、本命令実行後にＯＮします。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＡＣＨＺ 軸No. 禁止 ＣＰ
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●ＡＴＲＧ（アーチトリガ設定）

アーチモーションのアーチトリガ設定を行います。
（ＡＲＣＨコマンド実行時有効）
操作１指定のポイントデータのアーチモーションＺ軸位置データを始点アーチトリガ、操作２指定のポイントデー
タのアーチモーションＺ軸位置データを終点のアーチトリガとして設定します。

ＡＴＲＧ 13 11

（使用方法 －パレタイズ設定－アーチトリガ参照）
アーチモーション動作時に、始点から上昇時、始点アーチトリガに到達したら水平移動を始め、下降時は水平移動
が完了してから、終点アーチトリガに到達するように設定します。
出力部に指定がある場合、本命令実行後にＯＮします。

始点アーチトリガ 

ポジションNo.13

終点アーチトリガ 

ポジションNo.11

始点 終点 

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＡＴＲＧ ポジションNo. ポジションNo. ＣＰ
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●ＯＦＡＺ（アーチモーション Z軸オフセット設定）

アーチモーションＺ軸方向のオフセットを設定します。
操作１指定の値をアーチモーションＺ軸方向のオフセットとして設定します。
オフセット量の設定単位はmmです。設定有効分解能は、0.001mmです。
オフセット値には、動作の範囲でマイナスの値も指定できます。
ＡＲＣＨ（アーチモーション）の終点にのみ有効なオフセットです。
出力部に指定がある場合、本命令実行後にＯＮします。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＯＦＡＺ オフセット値 禁止 ＣＰ
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1.21　パレタイズ関連
●ＢＧＰＡ（パレタイズ設定開始宣言）

パレタイズ設定の開始を宣言します。
本コマンド実行後、操作１指定のパレタイズNo.のパレタイズ設定が可能となります。
（ＡＣＨＺ、ＡＥＸＴ、ＯＦＡＺ、ＡＴＲＧ命令は、ＢＧＰＡが未宣言でも設定可能）
パレタイズＮｏ.入力範囲は、１以上１０以下です。
パレタイズ設定が終了したらＥＤＰＡを実行してください。
ＢＧＰＡのネストは不可。別のパレタイズ設定の開始を宣言したい時はＥＤＰＡ命令を実行してから、再度ＢＧＰ
Ａ命令を実行してください。
出力部に指定がある場合、本命令実行後にONします。
パレタイズＮｏ.はローカル領域です。したがってパレタイズ設定は、設定されたプログラム内に限り有効です。

●ＥＤＰＡ（パレタイズ設定終了宣言）

パレタイズ設定の終了を宣言します。
本命令実行後、再度ＢＧＰＡ が宣言されていない時（パレタイズ設定可能状態ではない時）に、パレタイズ設定命
令（ＢＧＰＡ、ＡＣＨＺ、ＡＴＲＧ、ＡＥＸＴ、ＯＦＡＺは除く）が実行されるとエラーとなります。
出力部に指定がある場合、本命令実行後にＯＮします。

（注） GOTO命令を使用して、BGPA～ EDPA構文外、または構文内へ分岐することを禁止します。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＢＧＰＡ パレタイズNo. 禁止 ＣＰ

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

禁止 禁止 ＥＤＰＡ 禁止 禁止 ＣＰ
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●ＰＡＰⅠ（パレタイズ個数設定）

パレタイズの軸方向の個数を設定します。
操作１指定の個数が優先軸（PX軸）、操作 2指定の個数が PY軸方向の個数となります。
ＢＧＰＡ が宣言されていない時（パレタイズ設定可能状態ではない時）に、本命令が実行されるとエラーになります。
出力部に指定がある場合、本命令実行後にＯＮします。

●ＰＡＰN（パレタイズパターン設定）

パレタイズパターンを設定します。
操作１指定のパレタイズパターンが設定されます。（１＝パターン１、２＝パターン２）
この命令が宣言されなかった場合は、パターン１となります。
ＢＧＰＡ が宣言されていない時（パレタイズ設定可能状態ではない時）に、本命令が実行されるとエラーになります。
出力部に指定がある場合、本命令実行後にＯＮします。

自由 自由 ＰＡＰⅠ 個数 個数 ＣＰ

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰＡＰN パターンNo. 禁止 ＣＰ
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●ＰＡＳＥ（パレタイズ軸宣言）

パレタイズに使用する２軸を指定します。（PX軸および PY軸）
操作１指定の軸を優先軸（PX軸）として設定します。
操作 2指定の軸を PY軸として設定します。
本命令はＰＡＰＴ、及びＰＡＳＴとセットで使用されます。
３点ティーチング（ＰＡＰＳ）との共用は不可。後で設定されたほうが優先されます。

ＢＧＰＡ が宣言されていない時（パレタイズ設定可能状態ではない時）に、本命令が実行されるとエラーになります。
出力部に指定がある場合、本命令実行後にONします。

●ＰＡＰＴ（パレタイズピッチ設定）

パレタイズのピッチを設定します。
操作１指定の値が優先軸（PX軸）のピッチ、操作 2指定の値が PY軸のピッチとして設定されます。
本命令はＰＡＳＥ、及びＰＡＳＴとセットで使用されます。
ＢＧＰＡ が宣言されていない時（パレタイズ設定可能状態ではない時）に、本命令が実行されるとエラーになります。
出力部に指定がある場合、本命令実行後にＯＮします。

精度が必要なパレタイズには３点または４点ティーチング（ＰＡＰＳ）を推奨します。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰＡＳＥ 軸No. 軸No. ＣＰ

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰＡＰＴ ピッチ ピッチ ＣＰ
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●ＰＡ SＴ（パレタイズ基点ポイント設定）

パレタイズの基点を設定します。
操作１設定値があれば、操作１指定のポジションNo.を基点ポイントデータ格納用として設定します。
操作１設定値がない場合は、基点ポイントデータ格納用ポジションNo.の設定を無効とします。
本命令はＰＡＳＥ、及びＰＡＰＴとセットで使用されます。
本命令が設定されていない時は、座標（0, 0）を基点とし、設定されている時は、設定された座標を基点としてパレ
タイズ点の位置座標の計算を行います。
基点の座標としては、PX・PY軸方向の座標が必ず必要です。
ＢＧＰＡ が宣言されていない時（パレタイズ設定可能状態ではない時）に、本命令が実行されるとエラーになります。
出力部に指定がある場合、本命令実行後にＯＮします。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰＡＳＴ （ポジションNo.） 禁止 ＣＰ
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●ＰＡＰＳ（パレタイズポイント設定）３点ティーチング用

3点ティーチングによるパレタイズ位置設定を行います。

4 点ティーチングによるパレタイズ位置設定も可能です。パレット面を正方形・長方形・平行四辺形以外の四辺形
にすることが可能です。

操作1には、3点ティーチングによるパレタイズ位置設定で必要となる始点のポジションNo.を指定します。始点の
ポジションNo.をnとした場合、ポジションNo.n+1に PX軸方向終点のポジションデータを、ポジションNo.n+2 に
PY軸方向終点のポジションデータを格納します。
4点ティーチングの場合は、さらにポジションNo.n+3に終点のポジションデータを格納しておく必要があります。

操作2でパレタイズ位置設定種別を指定します。

［パレタイズ位置設定種別］
　操作2＝0、または指定なしの場合、3点ティーチングの設定になります。
　　図1_(a)のように始点・PX軸方向終点・PY軸方向終点の3点で決定される四辺形状のパレット面にパレタ
　　イズ位置を配置します。

　操作2＝2を指定した場合、4点ティーチングの設定になります。
　　図1_(b)のように始点・PX軸方向終点・PY軸方向終点・終点の4点で決定される四辺形状のパレット面に

　　　パレタイズ位置を配置します。

図1にパレタイズ位置の配置を示します。

（a）3点ティーチング　　　　　　　　　　　　　（b）4点ティーチング
図1 パレタイズ位置の配置

PX軸方向終点 

優先軸（PX軸） 

始点 

PY軸 

優先軸（PX軸） 

始点 

終点 

PY軸 

PY軸方向終点 

PX軸方向終点 

PY軸方向終点 

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰＡＰＳ ポジションNo. （パレタイズ位置設定種別） ＣＰ
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・ 3点ティーチング、または4点ティーチング用ポイントデータの有効軸パターンが一致していない場合「CB0：
　パレタイズ3点ティーチング用ポイントデータ有効軸不整合」が発生します。ただし、GRPにて使用する軸を指
　定してから本コマンドを実行すると、ポイントデータの有効軸のうち、指定された軸だけがパレタイズ用のポ
　イントデータとして使用されます。その後、他の設定でGRPを実行しても影響ありません。

・ 有効軸数が足りない場合には、「C A E：パレタイズ3点ティーチング用ポイントデータ有効軸数過少」が発生
　します。

・ PASE（パレタイズ軸設定）との共用はできません。共用された場合、後で設定されたほうが優先されます（本
　コマンドは、単独でPASE、PAPT、PASTの代わりとなります）。

・ BGPAが宣言されていない（パレタイズ設定可能状態でない）時に、本命令が実行されると「CB5：パレタイズ
　設定時BGPA未宣言エラー」が発生します。

・ 出力部に指定がある場合、本命令実行後にONします。
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●ＰＳＬⅠ（千鳥設定）

千鳥パレタイズの設定をします。
操作１指定の値を偶数列オフセット量として設定します。
操作２指定の個数を偶数列の個数として設定します。
（使用方法 の（3）パレタイズ設定－（d）千鳥設定　参照）
操作２の指定がない時は、偶数列個数は奇数列個数と同じとします。
ＰＡＰＳ（パレタイズポイントセット）３点ティーチング用による設定を行った場合には、PX・PY軸が物理軸と平
行でない設定が可能ですが、その時のオフセットはPX軸と平行で、オフセット値が（＋）の時はPX軸の終点方向
であり、（－）の時は基点方向で、大きさがオフセット値になります。
ＢＧＰＡ が宣言されていない時（パレタイズ設定可能状態ではない時）に、本命令が実行されるとエラーになります。
出力部に指定がある場合、本命令実行後にＯＮします。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰＳＬⅠ オフセット量 （個数） ＣＰ
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1.22　パレタイズ演算系コマンド
●ＰＴＮＧ（パレタイズ位置Ｎｏ．取得）

操作１指定のパレタイズNo.のパレタイズ位置No.を、操作２指定の変数に代入します。
出力部に指定がある場合、本命令実行後にＯＮします。

●ＰⅠＮＣ（パレタイズ位置No.＋ 1演算）

操作１指定のパレタイズNo.のパレタイズ位置No.を＋１します。
＋１した値が、現在のパレタイズ設定で計算したパレタイズ位置No.として正常の時、値を更新します。そうでな
い時、値を更新しません。
出力部に指定がある場合、＋ 1成功時は出力部をＯＮし、失敗時は出力部ＯＦＦします。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰＴＮＧ パレタイズNo. 変数No. ＣＰ

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰⅠＮＣ パレタイズNo. 禁止 ＣＣ
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●ＰＤＥＣ（パレタイズ位置No.－１演算）

操作１指定のパレタイズNo.のパレタイズ位置No.を－１する。
－ 1した値が、現在のパレタイズ設定で計算したパレタイズ位置として正常の時、値を更新します。
そうでない時、値を更新しません。
出力部に指定がある場合、－１成功時は出力部をＯＮし、失敗時は出力部ＯＦＦします。

●ＰＳＥＴ（パレタイズ位置No.ダイレクトセット）

操作１指定のパレタイズNo.のパレタイズ位置No.として、操作２指定の値をセットします。
操作２指定の値が、現在のパレタイズ設定で計算したパレタイズ位置として正常の時、値をセットします。そうで
ない時、セットしません。
出力部に指定がある場合、パレタイズ位置No.の値の更新成功時は出力部をＯＮし、失敗時は出力部ＯＦＦします。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰＤＥＣ パレタイズNo. 禁止 ＣＣ

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰＳＥＴ パレタイズNo. データ ＣＣ
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●ＰＡＲＧ（パレタイズ角度取得）

パレタイズ角度の取得を行います。
操作１指定のパレタイズNo.について、操作２指定の物理軸とのパレタイズ角度［度］を計算して、変数１９９に格
納します。

本命令は必要なければ実行しなくてもよろしいです。
ＰＡＰＳ（パレタイズ３点ティーチング設定）実行後に本命令を実行すると、優先軸と指定物理軸との角度が自動計
算されます。ＰＡＰＳが実行されていないか、ＰＡＰＳ実行後にＰＡＳＥが実行されている時に本命令を実行する
とエラーになります。
ポイントデータ有効軸数が２軸分より少ない場合「ＣAＥパレタイズ３点ティーチング用ポイントデータ有効軸数
過小」エラーが発生します。
操作２指定の軸No.がポイントデータの２つの有効軸の中の１つを指定していない場合「ＣＢAパレタイズ角度取
得時、基準軸、PX・PY軸不整合エラー」が発生します。
３点ティーチングの基点とPX軸終点のポイントデータのデータが同一の時「パレタイズ角度取得時、基点・PX軸
終点同一エラー」が発生し、角度計算不能となります。
回転軸メカ機構、軸別パラメータNo.6「動作方向反転選択」設定状況等により、実動作方向が反転している場合が
あります。本命令取得値を使用する場合は、必ず実動作方向を確認してください。
出力部に指定がある場合、本命令実行後にＯＮします。

●ＰＡＰＧ（パレタイズ演算データ取得）

操作１指定のパレタイズNo.のパレタイズ点の位置座標データを、操作 2指定のポジションNo.に格納します。出
力部に指定がある場合は、本命令実行後にＯＮします。

自由 自由 ＰＡＰＧ パレタイズNo. ポジションNo. ＣＰ
（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰＡＲＧ パレタイズNo. 軸No. ＣＰ
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1.23　パレタイズ移動系命令
●ＰＭＶＰ（パレタイズ点ＰＴＰ移動）

演算されたパレタイズ点にＰＴＰ移動を行います。
操作１指定のパレタイズ点へＰＴＰ移動します。
この命令を実行しても、パレタイズ位置No.は＋１されません。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰＭＶＰ パレタイズNo. 禁止 ＰＥ
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●ＰＭＶＬ（パレタイズ点補間移動）

演算されたパレタイズ位置に補間移動を行います。
操作１指定のパレタイズ点へ補間移動します。
この命令を実行しても、パレタイズ位置No.は＋１されません。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＰＭＶＬ パレタイズNo. 禁止 ＰＥ
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1.24　擬似ラダータスク構築
●ＣＨＰＲ　タスクレベル変更

［機能］ 他タスクより優先的に処理を行いたい場合、１（ユーザーＨＩＧＨ）指定します。
ラダータスク以外でも使用可です。
タスクレベル変更（０：＝ユーザーＮＯＲＭＡＬ １：ユーザーＨＩＧＨ）必須ではありませんが、ユーザー
ＨＩＧＨを指定した場合は、下記ＴＳＬＰが必要です。（ＴＳＬＰを入れないと、ユーザーＮＯＲＭＡＬ
レベルのタスクは処理されません。）

●ＴＰＣＤ　入力条件未指定時処理指定

［機能］ 入力条件未指定時の処理を指定します。
（０：実行　１：前実行ステップ入力条件踏襲）
ラダータスクでは、操作１に必ず１（前実行ステップ入力条件踏襲）を入力します。
ラダータスク以外では、必ず０（実行）にしておきます。（デフォルト値は、０。）

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

自由 自由 ＣＨＰＲ ０または１ 禁止 ＣＰ

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

禁止 禁止 ＴＰＣＤ ０または１ 禁止 ＣＰ
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●ＴＳＬＰ　タスクスリープ

［機能］ 他タスクに処理時間分配するための自タスクスリープ時間を設定します。
タスクレベルをユーザーＨＩＧＨに設定した場合は、必須です。
設定された時間だけ、自タスクがスリープします。
操作１単位［msec］
時間設定には実際のシステムによる検討が必要です。（通常１～３程度）
（ラダー記述が長くなる場合は、必要に応じ、ステップ間に複数回記述します。）
ラダータスク以外でも使用可能です。

（LD,A,O,AB,OB） 命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） 

禁止 禁止 ＴＳＬＰ 時間 禁止 ＣＰ
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1.25　拡張命令
●ＥＣＭＤ１　モータ電流値（定格比％）取得

［機能］ 操作２で指定された「軸No.」のモータ電流値（定格比％）を変数９９に格納します。

　注意：・取得されるモータ電流値（定格比％）は、アナログ誤差を含むフィードバック電流フィルタリング後データ
です。

［例］ ＥＣＭＤ １ ２ 拡張命令１
第２軸のモータ電流値（定格比％）を変数９９に格納

自由 自由 ＥＣＭＤ １ 軸No. ＣＣ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 
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●ＥＣＭＤ５　軸動作ステータス取得

［機能］ 操作２で指定される軸のステータスを変数９９に格納します。
軸のステータスは下記のように、各ビットのON/OFFで表されます。よって、取得された値を２進数
に変換して考える必要があります。

　（注）   操作２に無効軸No.を指定すると「C４４ SELデータエラー」を発生します。

［例］ ＥＣＭＤ ５ ２ ２軸目のステータスを変数９９に格納します。命令実行後、
変数９９に２８（１０進数）が格納されていたとすると、
２軸目のステータスは下記のようになります。

自由 自由 ＥＣＭＤ ５ 軸No. ＣＣ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

サーボ軸使用中（０＝未使用、１＝使用中）
原点復帰（００＝未完了、０１＝動作中、１０＝完了）
サーボON/OFF（０＝OFF、１＝ON ）
動作系コマンド正常終了（０＝未終了、１＝正常終了）
押付空振検出（０＝未検出、１＝検出）

▲ ▲ ▲ ▲ ▲

　　変数９９
７ ６ ５ ４ ３ ２ １ ０

　　変数９９
０ ０ ０ １ １ １ ０ ０

変数９９
２８

２進数表記

サーボ軸未使用
原点復帰完了
サーボON ２軸目のステータス
動作系コマンド正常終了
押付空振検出未検出

▲
▲
▲
▲
▲
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●ＥＣＭＤ２０　パラメータ値取得

［機能］ 操作２で指定された変数No.より連続する３つの変数に格納しているデータを使用し、指定された
パラメータの値を変数９９に格納します。
操作２に変数No.nが設定された場合、変数No.nのデータはパラメータ種別、変数No.n＋１のデータ
はデバイスNo.（または軸No.）、変数No.n＋２のデータはパラメータNo.を表します。パラメータ種別、
デバイスNo.（または軸No.）、パラメータNo.の範囲は以下のようになり、範囲外の値を指定すると
「C４４ SELデータエラー」を発生します。

操作２には整数型変数を指定して下さい（整数型変数９８、９９、２９８、２９９、１０９８、１０９９、
１２９８、１２９９を指定すると連続する３つの整数型変数を確保することができないため、指定不可）。
整数型以外の変数を指定すると「C３C 変数No.エラー」を発生します。

　（注）   操作２に無効軸No.を指定すると「C４４ SELデータエラー」を発生します。

［例１］ ＬＥＴ １０ ２ 変数No.１０＝パラメータ種別（軸別）
ＬＥＴ １１ ２ 変数No.１１＝軸No.（２軸目）
ＬＥＴ １２ ４２ 変数No.１２＝パラメータNo.（No.４２）
ＥＣＭＤ ２０ １０ 拡張命令２０（変数No.１０～１２使用）

軸別パラメータNo.４２（２軸目）のエンコーダ分解能の値
を変数９９に格納します。

［例２］ ＬＥＴ １２５０ ０ 変数No.１２５０＝パラメータ種別（I/O）
ＬＥＴ １２５１ ０ 変数No.１２５１＝デバイスNo.（I/Oパラメータの場合は０）
ＬＥＴ １２５２ ３０ 変数No.１２５２＝パラメータNo.（No.３０）
ＥＣＭＤ ２０ １２５０ 拡張命令２０（変数No.１２５０～１２５２使用）

I/OパラメータNo.３０の入力機能選択０００の値を変数９９
に格納します。

自由 自由 ＥＣＭＤ ２０ 変数No. ＣＣ

命令・宣言 操 作１ 操 作２ 
拡張条件 入力条件 命令  ・  宣言 

（入出力・フラグ） 
出力部 

（出力・フラグ） （LD,A,O,AB,OB） 

I/O 全軸共通 軸別 ドライバ エンコーダ I/O系デバイス その他
パラメータ種別 0 1 2 3 4 5 7
デバイスNo./軸No. 0 0 1～ 2 1～ 2 1～ 2 0～ 7 0
パラメータNo. 1～ 300 1～ 120 1～ 200 1～ 97 1～ 30 1～ 82 1～ 100
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第 4章　アクチュエータ制御命令の主な特徴と注意事項
1. 連続移動系命令
    ［PATH，CIR，ARC，PSPL，CIR2，ARC2，ARCD，ARCC］

①連続したプログラムステップに連続移動系命令を入力し、　プログラムを動作させた場合、アクチュ
エータはステップ間で動作が停止せず、連続した動作を行うことができます。

PATH 1 5
ARC2 6 7
PATH 8 12

②ポジションが連続してない場合でも、連続移動は可能です。
PATH命令の開始ポジションNo.と終了ポジションNo.の両方に、連続しないポジションのNo.を
指定します。例では、通過点はポジションNo.６です。

　ポジションNo.１→２→３→４→６→９→ 10を、連続移動します。
PATH 1 4
PATH 6 6　（連続しないポジション）
PATH 9 10

③連続移動系命令の入力条件が指定されていると連続動作とはなりません。

PATH 1 5         　
　20 ARC2 6 7

PATH 8 12

④各命令の出力部操作タイミングは各命令の終了ポジションへ接近する時ONします。
    但し、一連の連続移動命令の最終命令のみ、動作完了をもってONとなります。
  （入力条件が無い場合）

P２ 

P１ 

P10

P３ P11

P21 P22

P23
（ポジション１） 

P１ 

P２ 

P３ 

P４ 

P５ 

P６ 

P７ 

P８ 
P９ 

P10

P11

P12

一瞬停止します。 

P１ 

P２ 

P３ 

P４ 

P５ 

P６ 

P７ 

P８ 
P９ 

P10

P11

P12

P１ P４ P６ P９ 

P２ P３ P10
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［例 1］ （POTP＝１の場合）
POTP 1
   ‐
   ‐
   ‐
PATH 1 3 600
ARC2 10 11 603
PATH 21 23 604
   ‐
   ‐
   ‐

［例 2］ （POTP＝０の場合）
PATH 1 3 600
ARC2 10 11 603
PATH 21 23 604

［例 3］ 入力条件がある場合、入力条件のあるステップ前は動作完了でＯＮします。

POTP 1
   ‐
   ‐
   ‐
PATH 1 3 600        　

　20 ARC2 10 11 603
PATH 21 23 604

⑤連続移動系命令を続けて行っている場合、コントローラは約100ポジション先まで先行計算してい
ます。その為、パソコン画面またはティーチングボックス画面では実動作と関係無く表示ステップ
は進みます。連続移動系命令の連続部最終ステップは、動作完了を待ちます。

　‐
　‐
　‐
PATH 1 5 アクチュエータの動作
ARC 6 7
PATH 8 12 パソコンソフト、ティーチングボックスの表示ステップ
BTON 310
　‐
　‐
　‐

⑥連続移動系命令の連続区間の出力部は重複しない様に設定してください。
         連続区間で出力部が重複していると、期待している結果が得られません。
         出力部は各命令の処理開始時にOFFされます。

POTP 1　 左の例の様に出力の605～604が重複するような設定
は行わないでください。

PATH 1 5 605           　

連続移動系命令の連続区間
　

PATH 11 15 604  　

位置決めの為の計算時間と、実動作時間の大小関係により、重複している605～604の最終的な出
力状態は不定です。

‐
‐
‐

出力部 タイミング
600 P  1接近でON
601 P  2 ↑
602 P  3動作完了でON
603 P11接近でON
604 P21 ↑
605 P22 ↑
606 P23動作完了でON

出力部 タイミング
600 P  1接近でON
601 P  2 ↑
602 P  3 ↑
603 P11 ↑
604 P21 ↑
605 P22 ↑
606 P23動作完了でON

出力部 タイミング
600 P  3接近でON
603 P11 ↑
604 P23動作完了でON
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ＣＩＲ ＣＩＲ２ 

ＤＥＧ命令で設定された 
分割角度 

2.　ＰＡＴＨ , ＰＳＰＬ命令

ＰＡＴＨ、ＰＳＰＬ命令実行時、加速度・減速度異なると、軌跡変化するので注意してください。
加減速変更により軌跡微調整行えますが、加速度・減速度異なると、ポジション移動時の速度変異が滑
らかに行われなくなります。
また、各ポイント間の加減速度の差が大きく、位置決め距離が小さい場合には、速度低下を引き起こす
場合がありますので注意してください。

3.　ＣＩＲ、ＡＲＣ命令

ＣＩＲ、ＡＲＣ命令は多角形をＰＡＴＨ命令で移動するような処理を行います。
分割角度が小さいと速度低下を引き起こす場合があります。
ＣＩＲ２，ＡＲＣ２，ＡＲＣＤ，ＡＲＣＣ命令は実際に円弧補間の処理を行います。

　　　　　　　　

4.　ＣＩＲ２、ＡＲＣ２、ＡＲＣＤ、ＡＲＣＣ命令

ＣＩＲ２、ＡＲＣ２、ＡＲＣＤ、ＡＲＣＣ命令は、操作１に指定したポイントの速度を入力する事によ
り、円弧補間部のみ速度変更可能です。半径が小さく、円弧軌跡を許容範囲に維持できない場合等、部分
的に速度を下げる必要がある場合有効です。

速度・加速度は下記優先順位で有効値をとります。
優先順位 速　度 加速度（減速度）
１ 操作１のポジションデータの設定値 操作１のポジションデータの設定値
２ VEL命令の設定値 ACC（DCL）命令の設定値

３ 全軸パラメータNo.11加速度初期値
（全軸パラメータNo.12減速度初期値）
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第 5章　パレタイズ機能（2軸仕様）

PSELコントローラ SEL言語にはパレタイズ動作を支援するパレタイズコマンドが設けてあります。
様々な仕様のパレタイズの設定が容易に実現でき、パレタイズに適したアーチモーションを可能としてい
ます。

1. 使用方法

パレタイズコマンドは下記のような手順にて使用します。
（1）パレタイズ設定

パレタイズ設定コマンドにてパレタイズ位置・アーチモーション等の設定を行います。
（2）パレタイズ演算

パレタイズ演算系コマンドにてパレタイズ位置を指定します。
（3）パレタイズ移動

パレタイズ移動系コマンドにてモーションを行います。

2. パレタイズ設定

パレタイズ設定コマンドを用いてパレタイズ動作に必要な設定を行いますが、設定項目として下記のも
のがあります。

（1）パレタイズNo.の設定 ................使用コマンド：ＢＧＰＡ
パレタイズ設定の最初に、ＢＧＰＡコマンドでパレタイズNo.を決定し、パレタイズ設定開始宣言を行
います。
最後に、ＥＤＰＡコマンドでパレタイズ設定終了宣言を行います。

ＢＧＰＡ　 １ パレタイズＮｏ１の設定開始宣言を行います。
‐
‐
‐
‐
‐
‐
‐
‐
‐
‐

ＥＤＰＡ 最後にパレタイズ設定終了宣言を行います。

パレタイズ設定は１プログラムに対して 10セット（パレタイズＮｏ１～１０）まで設定できます。

この間でパレタイズ設定を行います。 
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（2）パレタイズパターン ................使用コマンド：ＰＡＰＮ
パレタイズを行う順番によりパターンを選択します。
下図のような２つのパターンがあります。
○内の数字がパレタイズを行う順番で、パレタイズ位置No.と呼びます。

パターン１ パターン２

優先軸 優先軸
（PX軸） （PX軸）

　　
　　　　図 -１

ＰＡＰＮ ２ パターン２を選択した場合
（パターン１の場合は設定不要です。）

なお、最初にプレースする１～３までの 1列を優先軸（PX軸）と呼び、パレタイズ平面を構成するもう
一つの方向を PY軸と呼びます。

（3）パレタイズ個数 ................使用コマンド：ＰＡＰⅠ
パレタイズの個数を設定します。

ＰＡＰⅠ ３ ４ 優先軸（PX軸）個数：３　　PY軸個数：４

（4）パレタイズ位置の設定
パレタイズ位置の設定には大きく分けて、以下Ａ・Ｂの２種類があります。１つのパレタイズ設定に対
してＡ・Ｂどちらか一方のパレタイズ位置の設定をおこないます。

③　⑥　⑨　⑫
②　⑤　⑧　⑪
①　④　⑦　⑩

③　④　⑨　⑩
②　⑤　⑧　⑪
①　⑥　⑦　⑫
　　　　　

設定方法 使用コマンド
３点ティーチングによる方法

Ａ パレタイズ位置を規定するポジションデータ３点より ＰＡＰＳ
設定を行います。
アクチュエータと平行にパレタイズ位置を設定する方法 ＰＡＳＥ　ＰＡＳＴＢ パレタイズ軸、パレタイズ基点、パレタイズピッチより ＰＡＰＴ設定を行います。

始　点 　（PY軸） 始　点 　（PY軸）
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③　⑥　⑨　⑫
②　⑤　⑧　⑪
①　④　⑦　⑩
始　点 　（PY軸）

　

優先軸
（PX軸）

A. ３点ティーチングによる方法
パレタイズ位置の設定を３点ティーチングにて行う場合、そのポジションをポジションデータ部に連続
した３つのポジションデータとして格納し、ＰＡＰＳコマンドにて先頭のポジションNo.を指定して設定
を行います。
アクチュエータに平行でなく互いに直交していない２次元的な軸をPX軸PY軸とすることができます。
下図の例では①・③・⑩のポジションデータを順番に３つの連続したポジションデータ部に格納してお
きます。

ポジションNo.11から３点をティーチングした場合
ポジションNo.11 ①：始点（最初のパレタイズ位置） 　　
ポジションNo.12 ③：PX軸方向終点のパレタイズ位置　
ポジションNo.13 ⑩：PY軸方向終点のパレタイズ位置　
○内の数字はパレタイズ位置Ｎｏ.（パレタイズの順番）を示します。

ＰＡＰＳ命令で始点のポジションNo.を指定します。

　　図 -１
　　　　　

ＰＡＰＳ １１

ピッチは各軸の個数設定から自動演算されます。
３点ティーチングによる設定において、ポジションデータは２軸指定します。
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B. アクチュエータと平行にパレタイズ位置を設定する方法
パレタイズ基点：下図の様に始点（パレタイズ位置No.１）のポジションデータをポジションデータ部に格

納し、ＰＡＳＴ命令でそのポジションNo.を指定します。

パレタイズピッチ：ＰＡＰＴ命令で、PX軸方向、PY軸方向ピッチを指定します。

パレタイズ軸：ＰＡＳＥ命令で、パレタイズに使用する PX軸方向、PY軸方向の２軸を指定します。

（優先軸（PX軸）と平行なアクチュエータの軸No. 　優先軸と直角なアクチュエータの軸No.）

ＰＡＳＴ 　１００ 始点をポジションデータNo.100にティーチング
ＰＡＰＴ 　４５ ３０ PX軸方向ピッチ 45mm、PY軸方向ピッチ 30mm
ＰＡＳＥ 　２ 　１ PX軸を２軸、PY軸を１軸に設定

（注）上記のパレタイズ軸、パレタイズピッチ、パレタイズ基点の設定を使用する時は、PX軸及び PY軸が
　　  アクチュエータに平行で互いに直交するパレタイズを行う時に限られます。

１つのパレタイズ設定で、ＡまたはＢのどちらか一方の方法を選択します。

③　⑥　⑨　⑫  

②　⑤　⑧　⑪  

①　④　⑦　⑩  
ポジションNo.100にティーチング 

PY軸方向ピッチ 

１軸 

30
45

P
X軸
方
向
ピ
ッ
チ

 

２
軸
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（5）千鳥設定 .............使用コマンド：ＰＳＬⅠ
下図のような千鳥配置を行う場合にＰＳＬⅠコマンドを使用し設定します。
千鳥時オフセット：偶数列プレース時の優先軸方向へのオフセット量

 偶数列とは、最初にプレースする１列を１列目とした時の偶数列のことです。

千鳥時個数：偶数列の個数、下図では２個

ＰＳＬⅠ ３５ ２

　（PY軸）

優先軸
（PX軸）

 奇数列　偶数列

③　　　◯　　　◯
②　⑤　◯　◯　◯
①　④　◯　◯　◯

オフセット
35

第 2部　プログラム編

251



252

第 2部　プログラム編

第
2
部　

第
5
章

パ
レ
タ
イ
ズ
機
能
（
2
軸
仕
様
）

236

第２部　プログラム編

3. パレタイズ演算

パレタイズ演算コマンドを用いて操作する項目や、取得できる項目として下記のものがあります。

（1） パレタイズ位置No　使用コマンド…… ＰＳＥＴ、ＰＩＮＣ、ＰＤＥＣ、ＰＴＮＧ
何番目のパレタイズ点であるかを示すNo.のことです。（パレタイズパターン説明時の図 -１で、円の中
の数値がパレタイズ位置No.となります。）

パレタイズ移動系コマンドを実行する前に必ずセットしてください。…ＰＳＥＴ

例えば、パレタイズ位置No.を１にセットしてパレタイズ移動系コマンドを実行すれば、始点へ移動す
ることになります。パレタイズ位置No.に２をセットしパレタイズ移動系コマンドを実行した場合には、始
点から PX軸方向へ一つ進めた点へ移動します。

（2）パレタイズ角度　使用コマンド…… ＰＡＲＧ
物理軸（アクチュエータ）に対するパレタイズ優先軸（PX軸）の角度（下図θ）のことです。
下記の図で第１軸を角度計算の基準とすると、θは（－）の値になるように方向を取ります。

PSELのコマンドにおいては、３点ティーチングによるパレタイズの設定を行った後にパレタイズ角度
取得コマンドを実行すれば、自動的にパレタイズ角度が取得できるようになっています。

（3）パレタイズ演算データ　使用コマンド…… ＰＡＰＧ
パレタイズ位置No.をセットした後に、そのパレタイズ位置No.の対応するパレタイズ点の位置座標デー
タのことです。
但し、通常のオフセットは加味されていない位置座標データとなります。

物理軸方向 
（第２軸） 

物理軸方向 
（第１軸） 

パレタイズ容器 

θー方向 

θ＋方向 

θ 

図-４ 

PX軸 

PY軸 
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4.　パレタイズ移動

パレタイズ移動系コマンドはパレタイズ点への移動を行うコマンドです。

（1）パレタイズ点への移動コマンド…… ＰＭＶＰ、ＰＭＶＬ
２次元に配置されたパレタイズ点の位置座標を計算し、それを終点として移動を行います。（コマンド実
行時のパレタイズ位置No.のパレタイズ点へ移動します。）
２次元平面を構成する為の２軸のアクチュエータが必要です。
PMVP：現在地からパレタイズ点に PTP移動します。
PMVL ：現在地からパレタイズ点に補間移動します。
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5.　プログラム例

（1）ＰＡＰＳ（３点ティーチングによる設定）を使用した簡単なプログラム例（２軸仕様）
下記例は、移動のみで、ピック動作はフォローしていません。

●　ピック位置
　　ポジションNo.1

PY軸終点座標
ポジションNo.4
（69,143）

⑯ ⑰ ⑱
⑭ ⑮

⑪ ⑫ ⑬
⑨ ⑩

⑥ ⑦ ⑧
④ ⑤

① ② ③
基点

ポジションNo.2
（70,70）

PX軸終点座標
ポジションNo.3
（152,71）20
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（2）ＰＡＰＴ、ＰＡＳＴ、ＰＡＳＥを使用した簡単なプログラム例（２軸仕様）
下記例は、移動のみで、ピック動作はフォローしていません。

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

●　ピック位置
　　ポジションNo.10

基点
ポジションNo.11
（70,70）

15

20
10
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第 6章　擬似ラダータスク

PSELコントローラでは、命令語・拡張条件により擬似ラダータスク機能を使用することができます。
入力方法は下記の様なフォーマットになります。なお本機能はPLCソフト設計に熟知した専門の技術者
により行ってください。

1. 基本フレーム
拡張条件 N 入力条件 命　令 操作１ 操作１ 出力部

E N Cnd Cmnd Operand 1 Operand 2 Pst
LD 7001 CHPR 1

TPCD 1
TAG 1

‐ ‐ ‐ ‐
‐ ‐ ‐ ‐
‐ ‐ ‐ ‐
‐ ‐ ‐ ‐
‐ ‐ ‐ ‐
‐ ‐ ‐ ‐
LD 7001 TSLP 1～ 100
‐ ‐ ‐ ‐
‐ ‐ ‐ ‐
‐ ‐ ‐ ‐
‐ ‐ ‐ ‐
‐ ‐ ‐ ‐
‐ ‐ ‐ ‐

LD 7001 TSLP 1～ 100
LD 7001 GOTO 1
LD 7001 EXIT

＊仮想入力 7001：常時ON接点

ラダ－
記述部

ラダ－
記述部

＊
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2.　ラダー記述部

①拡張条件
　LD・・・LOAD
　A  ・・・AND
　O ・・・OR
　AB・・・AND BLOCK
　OB・・・OR BLOCK
　上記拡張条件は全てラダータスク以外でも使用可。

②ラダー命令
　OUTR・・・ラダー用出力リレー（操作１＝出力・フラグNo.）
　TIMR・・・ ラダー用タイマリレー（操作１＝ローカルフラグNo.、操作２＝タイマー時間（sec））

3. 　注意事項

・本システムのラダー処理は、あくまでも、インタープリタを使用したソフトウェアラダーであり、市販
専用シーケンサの処理時間とは比較になりませんので、ご注意ください。
　（大規模なラダー処理には不向きです。）
・入力条件を入力したステップの拡張条件を省略した場合は、LD（LOAD）と見なして処理されます。
・CHPR, TSLP, GOTO等の確実に処理する必要があるステップは、必ず、常時ON接点を指定してくだ
さい。（LD  7001）
　　       仮想入力 7001：常時ON接点

・下記回路は表現できませんので、等価回路を作成してください。

1 2

3

表現不可能 

OUTR301

OUTR302
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4.　プログラム例

11 12

1310

8 9

14

15

OUTR314

TIMR900

0.5SEC

拡張条件 N 入力条件 命　令 操作１    操作１ 出力部
E N Cnd Cmnd Operand 1 Operand 2 Pst

LD 7001 CHPR 1
TPCD 1
TAG 1

LD 8
A N 9
O 10
LD N 11
A 12

LD 13
A N 14

OB
AB OUTR 314
A 15 TIMR 900 0.5

LD 7001 TSLP 3
LD 7001 GOTO 1
LD 7001 EXIT
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第 7章　アプリケーション・プログラム例
1.　ジョグ移動命令で作動させる  【人形取りゲーム機】

（1）装置概要
本装置は、１軸・２軸アクチュエータにて構成されており、外部操作スイッチボックスの各軸に対応し
た押しボタンスイッチにて、アクチュエータを任意の場所に移動させ、ケース内の人形を把み取る動作を
行う人形取りゲーム機です。

２軸 １軸

ハンド制御部

１軸移動押しボタンＳＷ ２軸移動押しボタンＳＷ

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ハンド

ワーク
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（2）動作説明
本装置の動作を説明します。

①１軸移動押ボタン SWがONするのを待ちます。
②押ボタン SWがONしている間 X軸は移動し、OFFしたところで停止します。
③２軸移動押しボタン SWがONするのを待ちます。
④押ボタン SWがONしている間 Y軸は移動し、OFFしたところで停止します。
⑤ハンド制御部へ起動命令を出力します。
⑥ハンド制御部の動作完了入力を待ちます。
⑦入力後、原点に移動します。

以上の動作の繰返しとなりますが、本動作の動作ポジション・外部入出力割付および動作フローチャー
トを次に示します。

動作ポジション 動作フローチャート

入出力割付

16
17
18

307

信　号　名

１軸正方向動作

Y

仕　様区　分

　ハンド部起動指令

押しボタンSW
　外部制御装置

押しボタンSW

　ハンド部動作完了
　２軸移動指令
　１軸移動指令

入力

出力

入出力No.

 ＊　フラグは未使用
　DC24V

任意

１軸

２
軸

任
意

作業原点
ハンド制御部

１軸動作停止

２軸正方向動作

２軸SW　OFF

２軸動作停止

ハンド制御部起動指令　ON

完　了

ハンド制御部起動指令　OFF

原点位置移動

Y

Y

Y

Y

N

N

N

N

N

１軸SW　OFF

１軸SW　ON　

２軸SW　ON

スタート

P
S
E
L
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（3）PSELコントローラ　アプリケーションプログラム

Step E N Cnd Cmnd Operand 1 Operand 2 Pst Comment
1 HOME 11 １・２軸原点復帰（サーボON）
2 VEL 400 速度 400mm/s設定
3 TAG 1
4 WTON 16 １軸移動SW入力待ち
5 JFWN 1 16 １軸移動SWがONの間、前進
6 WTON 17 ２軸移動SW入力待ち
7 JFWN 10 17 ２軸移動SWがONの間、前進
8 BTON 307 外部制御装置起動指令　ON
9 WTON 18 外部制御装置動作完了待ち

10 BTOF 307 外部制御装置起動指令　OFF
11 JBWF 11 18 １・２軸が 18　ONの間、後退
12 GOTO 1 ジャンプ TAG　1
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
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2.　ポイント移動命令で動作させる  【リベット止め装置】

（1）装置概要
本装置は、１軸・２軸アクチュエータによるX・Yテーブルとリベット打ち機により構成され、作業原
点位置にあるX・Yテーブルにワークをセットし、スタートスイッチをONすることにより、ワーク上の
指定した 3点にリベット止めを行なうリベット止め装置です。

２軸

１軸

操作ボックス 本体フレーム

ＸＹテーブル

リベット打ち機

ワーク
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（2）動作説明
　本装置の動作を説明します。

① XYテーブルが作業原点（P1）に移動して待機します。
②作業者が XYテーブルにワークをセットし、スタート SWをONします。
③XYテーブルでワークのリベット打ち位置No.1（P2）がリベット打ち位置へ移動して、リベット
　打ち機へリベット打ち指令を出力します。
④リベット打ち機よりリベット打ち動作が完了し、完了信号が入力したら同様の動作でリベット打
　ち位置No.2（P3）、No.3（P4）がリベット打ち位置へ移動します。
⑤ 3点ともリベット打ちが終了したら作業原点（P1）へ戻ります。

以上の動作の繰返しとなりますが、本動作の動作ポジション・外部入出力の入出力割付および動作フ
ローチャートを次に示します。

動作ポジション 動作フローチャート

入出力割付

ワーク ワークカウンタ =2

スタート

ポジションNo.1移動

スタート

リベット位置移動

リベット打ち指令　ON

リベット　完

リベット打ち指令 OFF

ワークカウンタ +1

作業完

Y

N

P1
(作業原点）

P4

P3　　　　　P2

XYテーブル

リベット打ち位置

Y

N

N

区　分
16 　スタート指令
17

仕　様

　接点信号
押しボタンSW

　リベット打ち完了

信　号　名入出力No.

出力 307 　リベット打ち指令

入力

 ＊　フラグは 600より使用
　DC24V

P
S
E
L
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（3）PSELコントローラ　アプリケーションプログラム

Step E N Cnd Cmnd Operand 1 Operand 2 Pst Comment
1 HOME 11 XYテーブル原点復帰（サーボON）
2 VEL 400 速度 400mm/s設定
3 TAG 1
4 MOVL 1 ポジションNo.1（作業原点）移動
5 LET 1 2 ワークカウンタに 2をセット
6 BTOF 600 完了フラグ　クリア
7 WTON 16 スタート指令待ち
8 TAG 2
9 MOVL ＊ 1 ワークカウンタ位置移動

10 BTON 307 リベット打ち指令ON
11 WTON 17 リベット打ち完了待ち
12 BTOF 307 リベット打ち指令OFF
13 ADD 1 1 ワークカウンタ＋ 1
14 CPEQ 1 5 600 作業完了ならフラグON
15 N 600 GOTO 2 完了でなければジャンプ TAG2
16 GOTO 1 完了ならばジャンプ TAG1
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
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第 8章　リアルタイム  マルチタスク
1.　SEL言語

PSELコントローラは、32bit  RISC  CPUに高速リアルタイムOSを組込み、アクチュエータの制御
から周辺機器類の制御まで、１台のコントローラですべてを統合的に制御できます。従来のように、ロボッ
トはロボット言語、周辺機器はシーケンサ言語、というような全く異なった多種多様な言語を、覚える必
要もなく、SEL言語を使用するだけで、効率の良いシステム構築ができます。
今回の SEL言語は、多くの実績を誇る従来の SEL言語を画期的に進化させ、一段と高性能化、高機能
化しました。さらに、使い易さは従来の SEL言語以上です。

ロボット
フリープコンベア

周辺機器
制御装置
シーケンサ

ロボット
制御装置

一般システム
ラダー図

ロボット言語
If…Then…Else…
MOVP P10
DOUT（307）＝ IB

インターロック配線

PSEL
コントローラ

PSELシステム

SEL言語
N600  MOVL10  307

配線関係もシンプルになります。
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2.　マルチタスク

「マルチタスク」動作は、聞き慣れない言葉かも知れませんが、コンピュータの並列処理では広く使われ
ています。簡単に言えば、何本かのプログラムが並列で動作することを言います。
ネジ締めロボットを例に考えてみましょう。
一般的に、１・２軸アクチュエータにネジ締め機（上下用のエアシリンダー等）の構成になります。

簡単なフローチャートですが、１・２軸アクチュエータの移動とパーツフィーダは同時に動作する必要
があり、このような時に「マルチタスク」動作が求められます。

パーツフィーダ　ネジ準備

パーツフィーダ　ネジ準備

移動

ネジ締め

XY移動

ネジ締め

動作フロー

移動

ネジ締め

ネジ締め

移動

スタート

タイマー

スタート

ネジ不足

ネジ準備OK

パーツフィーダ OFF

パーツフィーダ ON

プログラム 1 プログラム 2
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3.　シーケンサとの相違

並列処理の方法は、古くはリレー回路によるシーケンス制御回路があり、最近はマイクロコンピュータ
を搭載したシーケンサに替わっています。
マイクロコンピュータは、クロック毎に一つの処理が基本のため、シーケンス制御回路に応用した場合、
全体のプログラムを走査（スキャン）することにより、見掛け上の並列処理を実現しています。そのため、
走査時間（スキャンタイム）が発生し、これがオーバーヘッド（無駄時間）となります。

全体を走査し、条件が成立した所を出力する。

一方、同じマイクロコンピュータを使用してリアルタイムOSを搭載した場合は、並列処理スキャン（常
に全体を走査している）方式からイベントドリブン（何か事象が発生した時に動作する。例えば、入力信号
が入ったら動作する）方式に変わり、余分なスキャンが発生しないため、高速で動作できます。また、並
列処理の各プログラムは、ステップにより記述するスタイルですので、プログラムが分かり易く、メンテ
ナンスも容易です。

全体を並列動作させる作業はリアルタイムOSが行い、プログラマーはそれを意識する必要がありません。

プログラム１ プログラム２ プログラム n

リアルタイム  OS

ステップ記述
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4.　非常停止解除

通常出荷状態パラメータの場合
「その他のパラメータNo.10非常停止復旧種別」＝０
「その他のパラメータNo.11セーフティゲートOPEN時復旧種別」＝０
「その他のパラメータNo.12自動運転中認識種別」＝０
非常停止は非常停止b接点入力をOFFする事で非常停止状態となり、その入力をONする事によって解
除されます。

①フローチャート 　　②タイミングチャート

◎非常停止時のコントローラ内部状態は下記の通りです。
　　　・プログラム 打切（「動作・プログラム打切時 I／O処理プログ

ラム」を除く）
　　　・出力ポート、ローカルフラグ
　　　　ローカル変数
　　　・グローバルフラグ、グローバル変数 保持

もし、プログラムで周辺機器の制御を行う場合は管理用プログラムとして予め作成しておき、そのプロ
グラムで周辺機器の制御を行い、又、汎用入力の状態を見て他のプログラムの起動（EXPG）及び強制終了
（ABPG）を行います。

非常停止発生

非常停止解除

アラーム解除
状態か？

Ready出力
ON

プログラムNo.出力

外部起動（000）入力

NO

NO

NO

YES

YES

YES

選択されたプログラムのステップ 1から実行

クリア

非常停止入力

レディ出力

非常停止出力

ティーチングボックス

外部起動入力

汎用出力

0

0

0

0

0

0

リスタート入力

（b接点）

PSELコントローラ非常停止解除のタイミング
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5.　プログラム切替え

プログラムの切替え方法は、プログラムの運用用途によって様々ですが代表的な使用方法として下記に
説明します。

外部起動
　プログラム切替え

プログラム シングルタスクの場合 EXIT命令
マルチタスクの場合 EXPG命令

まず大きく分けて２つあり、外部起動によって行う場合と、アプリケーションプログラムによって切替
えを行う場合があります。

（1）外部起動方法 第１部第４章 3.2「外部信号選択による起動」を御参照ください。

（2）プログラム方法
◯シングルタスクの場合
　各プログラムの最後にEXIT命令（プログラムの終了）を実行する事により、プログラムを終了し、電源
投入時に戻ります。但し原点位置は保持されます。したがいまして、別のプログラムNo.を指定し、外
部起動入力によってプログラム切替えが可能になります。

◯マルチタスクの場合
　管理用プログラムを作成し、その中で EXPG命令（他のプログラムの起動）を実行する事により、次々
　にプログラムが並列に実行します。
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2.　動作
（1）１・２軸 30mmピッチで、６本ネジを締める。

①アクチュエータがネジ締め位置へ移動。
②ネジ締め機 Z軸エアシリンダー下降。
③ネジ締め機スタート。
④ネジ締め完了、Z軸エアシリンダー上昇。
⑤アクチュエータ次のポジションへ移動。

（2）以上と並列して、パーツフィーダ動作を行う。
①ネジ不足でパーツフィーダ起動。
②ネジ満杯でパーツフィーダ停止。

第 9章　システムアップ例

ネジ締めロボットを具体的にテーマとして取り上げ、ハードウェア、ソフトウェアの組上げ方法につい
て、詳細に解説します。

1.　使用機器

ネジ締め機（Z軸用）
アクチュエータ（１・２軸用） 弊社製 300mmストローク２機
コントローラ 弊社製PSELタイプ

＜    ＞＜    ＞＜    ＞

＜
    ＞
＜

    ＞
＜

    ＞

座　標

    ＞１軸

＜

２
軸

　  1         2        3

　  4         5        6

   30      30      30

   30

   30

   30
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3.　ネジ締め機 装置概要

本装置は、１軸・２軸アクチュエータ、Z軸シリンダとネジ締め装置及びパーツフィーダにより構成さ
れ、パーツフィーダより供給されるネジをワークの指定位置にネジ締めする装置です。

２軸
Ｚ軸シリンダ
ネジ締め装置

パーツフィーダ

ワーク

操作ボックス

１軸
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4.　ハードウェア

デ
ジ
タ
ル
ス
イ
ッ
チ 

0Ｖ ＋24Ｖ 

ネジ締め完了 

ネジ締めスタート 

CR1

CR2

CR1

SV1 M

CR2
AC 

100V

Ｚ軸下降　パーツフィーダ 

ピンNo 区分 ポートNo. 　　　　　機　能
1A P24 外部電源 24Ｖ
1B 016 プログラム指定（PRG No.1）
2A 017 プログラム指定（PRG No.2）
2B 018 プログラム指定（PRG No.4）
3A 019 プログラム指定（PRG No.8）
3B 020 プログラム指定（PRG No.10）
4A 021 プログラム指定（PRG No.20）
4B 022 プログラム指定（PRG No.40）
5A 023 ソフトウェアリセット（再起動）
5B 000 プログラムスタート
6A 001 汎用入力
6B 002 汎用入力
7A 入力 003 汎用入力
7B 004 汎用入力
8A 005 汎用入力
8B 006 汎用入力
9A 007 汎用入力
9B 008 汎用入力

10A 009 汎用入力
10B 010 汎用入力
11A 011 汎用入力（ネジ締めスタート）
11B 012 汎用入力（ネジ締め終了）
12A 013 汎用入力（Z軸エアシリンダ上限）
12B 014 汎用入力（パーツフィーダネジ締め満杯）
13A 015 汎用入力（ネジ締め完了）
13B 300 アラーム出力
14A 301 レディー出力
14B 302 汎用出力
15A 出力 303 汎用出力
15B 304 汎用出力
16A 305 汎用入力（Z軸エアシリンダ下降）
16B 306 汎用入力（ネジ締めスタート）
17A 307 汎用入力（パーツフィーダ起動）
17B N 外部電源０Ｖ
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5.　ソフトウェア

（1）制御フローチャート

ネジ締め部
メインプログラム

プログラム 1

終　了

パーツフィーダ
サブプログラム

プログラム 2

原点合わせ

ネジ満杯

パーツフィーダOFF

NO

NO

YES

YES

パーツフィーダ　停止

プログラム 2　停止

Z軸エアーシリンダ上昇

ネジ締め完了

ネジ締めスタート

Z軸エアーシリンダ下降

移　動

ネジ締めスタート（プッシュボタン）

プログラム 2　起動 ネジ不足

パーツフィーダON

タイマ 5秒

ネジ 6本
完了か？

ネジ締め
終了か？
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（2）メインプログラム
ネジ締め部・プログラムNo.1

アプリケーションプログラム

　ポジションプログラム

（3）サブプログラム
パーツフィーダプログラムNo.2

アプリケーションプログラム

1
2
3
4
5
6

No.
30 30
60 30
90 30
30 60
60 60
90 60

YX

 1
14

307
14

307
5
1

・フラグ

命　令コメント

1
2
3
4
5
6
7

コメント

くり返しのジャンプ先
ネジ不足
パーツフィーダ　起動
ネジ満杯
パーツフィーダ　停止
再起動　タイマ 5秒
くり返し

TAG
WTOF
BTON
WTON
BTOF
TIMW
GOTO

AND・OR 命令 操作 1
拡張条件 入力条件 出力条件

出力ポート
・フラグ
入出力

プログラム２　起動
原点合わせ
速度　100mm/sec
加速度　0.3G
再スタート　ジャンプ先
ネジ締めスタート　プッシュボタン
ネジ　カウンタ　セット
ネジ１本完了　ジャンプ先
移動
Z軸エアーシリンダ　下降
ネジ締めスタート
ネジ締め完了
シリンダー　上昇、ネジ締め　停止
Z軸エアーシリンダ　上昇端確認
ネジカウンタ　＋１
ネジ６本完了　比較
ネジ１本完了　次のネジ締めへ
ネジ締め　再スタートへ
プログラム 2　停止
パーツフィーダ　停止
プログラム 1　終了

EXPG
HOME

VEL
ACC
TAG

WTON
LET
TAG

MOVL
BTON
BTON
WTON
BTOF
WTON
ADD

CPEQ
GOTO
GOTO
ABPG
BTOF
EXIT

・フラグ

命　令コメント

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

コメント

306

7

2
11

100
0.3
1

11
1
2
＊ 1
305
306
12

305
13
1
1
2
1
2

307

AND・OR 命令 操作 1 操作 2
拡張条件 入力条件 出力条件

出力ポート

N900
N17

1

1

900

・フラグ
入出力

操作 2
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第 10章　プログラムの組み方
1.　ポジションテーブル

PSELコントローラは 1500ポイントのポジションを登録することができます。
ポジションの登録は、パソコン対応ソフトあるいはティーチングペンダントによって行います。

　（２軸システムの例）

No. :プログラムにより、このNo.を指令し登録されているポジションへ移動を行います。　
Axis1～ 2 :ポジションNo.ごとに、移動したい各軸のポジションを入力します。
Vel :速度の設定を行います。ここで設定された速度は、プログラムで指定する速度に優先します。

 すなわち、このポジションNo.の移動を行う場合には、ここで設定された速度で移動が行
 われます。

Acc :加速度の設定を行います。ここで設定された加速度は、プログラムで指定する加速度あるい
 はパラメータに設定されている加速度に優先します。

Dcl :減速度の設定を行います。ここで設定された加速度は、プログラムで指定する加速度あるい
 はパラメータに設定されている加速度に優先します。

ポジションテーブル
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2.　プログラムフォーマット

PSELコントローラは、最大 2000ステップのプログラムを作成することができます。
プログラムの編集は、パソコン対応ソフトあるいはティーチングボックスによって行います。

No. :ステップNo.を表わします。
B :ブレークポイントを設定します。（オンライン編集の時有効）

 ブレークポイントを設定したい行の「B」列をマウスでクリックします。ブレークポイントが設定
 された行は「B」が表示されます。
 ※ブレークポイント･･･パソコンソフトでプログラムを実行するとき、一時停止させたいステップ

　　　　　　　　　　　　　  に設定します。
E ：拡張条件（A,O, LD,AB,OB）を入力します。
N ：入力条件の否定｢N｣を指定します。
Cnd ：入力条件を入力します。
Cmnd：SEL 命令語を入力します。
Operand 1 ：操作 1（オペランド 1）を入力します。
Operand 2 ：操作 2（オペランド 2 ）を入力します。
Pst ：出力部（オペランド 3 ）を入力します。
Comment ：必要に応じてコメントを入力します。（MAX半角 18文字）

プログラム編集画面（パソコン対応ソフト）
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3.　5つのポジションへの位置決め

原点復帰後、100mm/secの速度でポジション１～５に移動させます。
軸は１軸とします。

フローチャート

スタート 

原点復帰 

速度設定 

P１移動 

P２移動 

P３移動 

P４移動 

P５移動 

プログラム終了 

・アクチュエータを動作させるのには、原点復帰動作、速度設定が必要です。
・移動命令で指定されたポジションデータの座標に移動します。
・アブソリュート仕様では、原点復帰（HOME命令）は不要です。

P4 P3 P1 P2 P5

アプリケーションプログラム ポジションデータ

内 容
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  　同じ動作を繰り返す。 
　　　　　　　 ： 
　　　　　TAG　　１ 
　　　　　MOVP　１ 
　　　　　MOVP　２ 
　　　　　GOTO　１ 

 
  　ステップをジャンプする。 
　　　　　　： 
　　　　　GOTO　２ 
　　　　　MOVP　１ 
　　　　　MOVP　２ 
　　　　　TAG　　２ 

} 繰り返す動作 

} 無視される動作 

繰
り
返
し 
ジ
ャ
ン
プ 

4.　TAG、GOTOの使い方

プログラム中で同じ動作を繰り返したい時や、条件によってステップをジャンプさせたい時には、GOTO
命令とTAG命令を使用します。TAGはGOTO命令の前のステップであっても、後のステップに記述して
も構いません。

使用例 1

使用例 2

内 容
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5.　2点間の往復動作

2点間の往復動作を繰り返します。

フローチャート

スタート 

原点復帰 

P１移動 

P２移動 

・P1、P2の往復動作を無限に行います。
・ 軸は1軸とします。
・ 繰り返しの先頭のステップにＴＡＧ、繰り返しの最後のステップに
　ＧＯＴＯを記入します。

ポジションデータアプリケーションプログラム

内 容
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6.　パス動作

任意の 4ポイントを停止せずに続けて移動させます。（PATH移動）

右の軌跡の P2、P3を停止しないで動作します。
MOVP、MOVL移動に比べ、P2、P3で位置決め追い込み
処理を行わない為、移動タクトを短縮する事ができます。
P1に停止している状態から

  PATH　2　　4
の命令を実行すると、P1から P2、P3の近くを通過し
P4へ移動します。（加速度を上げることにより通過点
を指定位置に近づけることができます。）

  PATH　2　　3
  PATH　3　　4

と続けて入力しても
  PATH　2　　4

と同じ動作をします。

P4に停止中、
  PATH　4　　1

を実行すれば逆の動作となります。（P4→ P3→ P2→ P1）

ポジションが連続してない場合でも、連続移動は可能です。
PATH　1　　4
PATH　6　　6　（連続しないポジション）
PATH　9　　10

の様に、PATH命令の開始ポジションNo.と終了ポジション
No.の両方に、連続しないポジションのNo.6を指定します。
P1→ P2→ P3→ P4→ P6→ P9→ P10を、連続移動します。

P１ P４ 

P２ P３ 

内 容

P１ P４ P６ P９ 

P２ P３ P10
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塗布作業等で、移動途中で出力制御を行う場合があります。PSELコントローラでは、PATH命令で移動
中に出力が行えるようになっています。

PATH命令の前に移動中の出力を実行させるため POTP命令を宣言します。
PATH命令の出力部に任意の出力、またはグローバルフラグの指定がある場合、PATH命令で指定したポ
ジションへパス移動で接近するとき、出力部で指定された出力、またはフラグがON状態となります。

右図のポジションで、P1から P5まで停止せずに動作を行い
P2接近時に出力ポート 304をONします。

P１ 

304

P２ P３ 

P４ 

P５ 

←パス移動中の出力を実行させるための宣言命令です。

←このステップで指定した P2ポジションで 304をONします。

出力とフラグはON制御しかできません。パス動作の完了後に、プログラムによりOFF（BTOF命令）し
てください。

P2～ P5の各ポイントで 304～ 307の出力を順次オンすることができます。

←パス移動中の出力を実行させるための宣言命令です。

←このステップで指定した P2～P5の各ポジション
　で 304～ 307の出力を順次ONします。

7.　パス移動中の出力制御

内 容

使用方法

使用例 1

使用例 2

P１ 
304

305

306

307

P２ P３ 

P４ 

P５ 
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・ P1に移動完了している状態でCIR2　2　3と指示します。
・ 左図でCIR2　2　3を指示すると、右回りの円を書きます。

・ 左回りの場合はCIR2　3　2と指示します。

8.　円、円弧動作

2次元の円、円弧動作を行います。

円の指定方法は通過する３点を指示し、円弧は始点・通過点・終点の３点を指示します。

内 容

使用方法

円
P１ 

P２ 

P３ 

円弧

・ P1に移動完了している状態でARC2　2　3と指示します。P１ 

P２ 

P３ 

使用例 1

使用例 2
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9.　原点復帰完了出力

原点復帰完了を確認する為の出力を行います。（インクリメント仕様）
PSELコントローラでは、I/Oパラメータの設定により原点復帰完了を出力することも可能ですが、ここで
はプログラム上で汎用出力を使用し原点復帰完了を出力する方法を説明します。
汎用出力は一度出力をONすれば、プログラムの終了や他プログラムの起動を行っても出力はONされた
ままとなります。（非常停止等ではOFFされます。I/Oパラメータで保持させることも可能です。（I/Oパラ
メータNo.70,71））

I/OパラメータNo.50を‘13’に設定した場合、出力ポートNo.304を原点復帰完了出力（専用出力）に
することができます。

原点復帰実行
汎用出力（任意）

b．原点復帰完了信号を利用し、原点復帰が完了していれば再度原点復帰を行わない様にします。

出力 303がOFFなら原点復帰実行
原点復帰完了出力

c．BTON命令の代わりに出力部を使用します。

上記 2ステップと同じ処理となります。

a．原点復帰完了を出力します。

内 容

使用例

参 考
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10.　入力待ちによる軸移動と完了出力

入力待ち処理と、処理完了出力方法。

入力ポート 10がONするまで待って、P1へ移動します。
入力ポート 11がONするまで待って、P2へ移動します。
P1の移動完了信号は 303、P2の移動完了信号は 304とします。

フローチャート

スタート 

入力10

P１移動 

303出力オン 

入力11

303出力オフ 

P２移動 

304出力オン 

プログラム終了 

N

N

内 容

使用例

アプリケーションプログラム
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11.　移動速度の変更

移動速度を変更します。

PSELコントローラでは、2種類の速度設定方法があります。
a：アプリケーションプログラム内で VEL命令を使用する方法。
b：ポジションデータテーブルの速度設定を使用する方法。

使用方法

アプリケーションプログラム ポジションデータ

上記プログラム時の移動速度
100mmの位置　…　100mm/secで移動
200mmの位置　…　500mm/secで移動
300mmの位置　…　1000mm/secで移動
400mmの位置　…　50mm/secで移動

この様に、アプリケーションプログラム中で速度指定を行っていても、ポジションデータに速度指示があ
る場合はポジションデータ側の設定が優先されます。速度はアプリケーションプログラムのVELで設定す
るのが一般的です。

PATH命令とポジションデータのVELテーブルを併用して、停止せずに速度変化をさせることができます。
（次ページ参照）

内 容

使用例

ポイントデータの VELテーブルと PATH命令
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12.　動作中の速度変更

PATH命令を使用し移動中に速度を変更します。
ディスペンス用途で、途中の塗布量が変わる時等に有効です。

直線移動で、a区間を50mm/sec、b区間を20mm/sec、ｃ区間を50mm/secの速度で停止せず移動を行い
ます。（PATH動作）

塗布幅 

50mm／sec

区間a

P１ P２ P３ P４ 

区間b 区間c

50mm／sec20mm／sec

ポジションデータ

アプリケーションプログラム
移動命令は "PATH　1　　4"だけです。

CHVL（速度チェンジ）命令を使用して、他プログラムより速度を変更する方法もあります。（マルチタスク）

内 容

使用例

参  考
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13.　変数、フラグのローカル ／グローバル

SEL言語で使用される内部変数・フラグにはローカルとグローバルの種類があります。
すべてのプログラムで共通に使用するデータ領域をグローバル領域、各プログラムで個別に使用するデー
タ領域をローカル領域と言います。マルチタスクプログラムでプログラム間のタイミングを取る場合や、
変数の値を参照し合う場合は、グローバル領域を使用する必要があります。

プログラム間のハンドシェイク

プログラム　A プログラム　B

上記のプログラムの様にグローバルフラグを使用する事で、プログラムAで‘MOVL　1’移動後プログラ
ムBの‘MOVL　2’を実行し、移動完了後プログラムＡの‘MOVL　3’を実行する等、プログラム同士
のハンドシェイクが行えます。

内 容

使用例

バッテリーバックアップ

PSELコントローラのシステムバッテリー内蔵（オプション）の場合は、プログラム内で使用した変数、
フラグの状態を保持します。変数・フラグ共にグローバル領域のみコントローラ電源が遮断されても状
態を保持します。
ローカル領域に関しては、プログラム起動時に状態はクリア（変数は0、フラグはOFF）されます。
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14.　サブルーチン使用法

一つのプログラム内で同じ処理が何回か有る時、そのステップを区切り・呼び出して使用する事をサブ
ルーチンといいます。プログラムステップを短く、見やすくする為にサブルーチンが使われます。1つの
プログラムで99個のサブルーチンが使用可能です。またサブルーチンコールのネストは15段まで可能で
す。

以下の命令語を使用して、サブルーチンの宣言・呼び出しを行います。
EXSR　　　サブルーチンの呼び出し
BGSR　　　サブルーチン開始宣言（区切り始めの宣言）
EDSR　　　サブルーチン終了宣言（区切り終了の宣言）

同じ作業を１箇所にまとめる 

サブルーチン 

サブルーチン内からGOTO命令でサブルーチン外の TAGにジャンプさせる事は禁止されています。

内 容

使用方法

使用例

注 意
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15.　動作の一時停止

宣言命令HOLDを使用して、移動中の軸を外部入力により一時停止させます。

HOLD命令をプログラム中に宣言する事で、移動軸の割り込み一時停止（減速停止）が可能になります。
HOLDが入力中は、同一プログラム内の移動命令に対して一時停止（減速停止）を行います。

HOLD　15　　　汎用入力 15が入力された場合一時停止処理を行う宣言

入力ポート15 ON 入力ポート15 OFF 軸停止 

残り動作 

時間 

速
度 

HOLD命令の、Operand1（操作 1）には入力ポートのほか、グローバルフラグを指定する事ができます。
グローバルフラグを利用する事により、他プログラムから一時停止を行うことも可能です。
また、Operand2（操作 2）を使用すると、入力信号の形態と停止形態を選択することができます。

0＝ a接点（減速停止）⇒操作 2を指定しない場合と同じ
1＝ b接点（減速停止）
2＝ b接点（減速停止後サーボOFF⇒駆動電源はOFFされない）

原点復帰時に一時停止を行うと、再開時には原点復帰シーケンスを最初から実行します。

内 容

使用方法

使用例

注 意

応 用
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16.　動作の強制終了 1（CANC）

宣言命令CANCを使用して、移動中の軸を減速停止させ、残りの動作をキャンセルします。

CANCが入力中は、同一プログラム内の移動命令に対し強制終了を行います。

CANC命令
　　CANC　 15　　　　　　入力ポート 15がONしたら移動命令を途中強制終了させます。（宣言）
　　　　：
　　MOVP　　1
　　MOVP　　2
　　　　：
　　WTON　 14
　　　　：
＊ 移動命令より前のステップで宣言してください。
＊CANCが入っている間は、動作命令は順次キャンセルされ、動作命令以外（I/O処理・演算処理等）は
順次実行されます。

プログラムステップのどこを実行中か特定できなくなるため、WTON命令を使用して入力待ちステップを
作ることを推奨します。

CANC命令は、Operand2（操作２）を使用すると入力信号形態を選択することができます。

0＝ a接点（減速停止）⇒操作 2を指定しない場合と同じです。
1＝ b接点（減速停止）

内 容

使用例

使用方法

注 意

応 用

入力ポート15 ON

この動作をキャンセルする。 

残り動作 

時間 

速
度 
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17.　動作の強制終了 2（STOP）

移動中の軸を減速停止させ、残りの動作をキャンセルします。（STOP）

他プログラムより STOP命令を使用して、強制終了を行います。（マルチタスク）
強制終了する軸を軸パターンで指定します。

入力ポート15 ON

この動作をキャンセルする。 

残り動作 

時間 

速
度 

STOP命令
メインプログラム　　　　　　　　　　　　　　　　  強制停止制御プログラム 
　　EXPG　　n　　強制停止プログラム起動　　　　 WTON　　15　　強制停止入力待ち 
　　　　：　　　　　　　　　　　　　　　　　　   　STOP　　11　　1，2軸目強制終了 
　　MOVL　　1　　　　　　　　　　　　　　　　　 
　　MOVL　　2 
　　　　： 
 ‘MOVL　　1’実行中に‘STOP　　11’を実行すると‘MOVL　　1’がキャンセルされ、 
 ‘MOVL　　2’から動作を継続します。 

メインプログラム　　　　　　　　　　　　　　　　  強制停止制御プログラム 
　　EXPG　　n　　強制停止プログラム起動　　　　 WTON　　15　　強制停止入力待ち 
　　　　：　　　　　　　　　　　　　　　　　　   　STOP　　10　　2軸目強制終了 
　　MOVP　　1　　　　　　　　　　　　　　　　　 
　　MOVP　　2 
　　　　： 
 ‘MOVP　　1’実行中に‘STOP　　10’を実行すると‘MOVP　　1’の2軸目だけが動作 
　キャンセルされます。‘MOVP　　2’からは1･2軸とも動作をします。 

MOVL等のCP動作（補間動作）には、STOP命令の軸パターンに関わらず、全軸キャンセルされます。

内 容

使用方法

注 意

使用例 1

使用例 2
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18.　ポジションNo.指定移動

外部からの BCDコード入力をポジションNo.としてとり込み、移動を行います。

内 容

INB命令を使用して、入力ポートより BCDコードで、ポジションNo.をとり込みます。
ポジションNo.の指定範囲は、3桁までとします。

フローチャート 入力割付  出力

スタート 

初期設定 

スタート入力 

BCD読取り 

移動完了OFF

指定のポジション
ナンバへ移動 

移動完了ON

N

ポート         内容                                  303 移動完了
    1      スタート入力
    2      ポジション指定 1
    3      ポジション指定 2
    4      ポジション指定 4
    5      ポジション指定 8
    6      ポジション指定 10
    7      ポジション指定 20
    8      ポジション指定 40
    9      ポジション指定 80
   10     ポジション指定 100
   11     ポジション指定 200
   12     ポジション指定 400
   13     ポジション指定 800

使用例

アプリケーションプログラム
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19.　外部からポジションデータを入力して移動

上位機器から移動するポジションデータを絶対値で受け取り、移動させます。

入力割付  出力

ポート         内容                                  303 移動完了
    1     　スタート入力
    2                    0.1mm
    3                    0.2mm
    4                    0.4mm
    5                    0.8mm
    6                    1mm
    7                    2mm
    8                    4mm
    9                    8mm
   10                 10mm
   11                 20mm
   12                 40mm
   13                 80mm
   14               100mm
   15               200mm
   16               400mm
   17               800mm

スタート 

初期設定 

スタート入力 

BCD読取り 

移動完了OFF

移動完了ON

指定位置へ移動 

N

原点復帰 

速度設定 

GOTOの飛び先 

スタート入力待ち 

移動位置読み取り 

小数点付けの為実数変数にコピー 

小数点付けの為10で割る 

ポジションナンバ1000の1軸目にデータ代入 

移動完了信号オフ 

代入された位置に移動 

移動完了信号オン 

TAG1にジャンプ 

Comment

内 容

フローチャート

使用例
INB命令を使用して、入力ポートより BCDで、ポジションデータをとり込みます。
受け取る BCD値は 4桁とし下位 1桁を小数点以下の値とします。移動軸は 1軸目。
例：BCDで 1234の場合、軸は 123.4mmの位置に移動します。
注：入力ポートNo.16、17は汎用入力に変更して使用します。

アプリケーションプログラム
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入力10

a処理 

TAG１ 

OFF
ON

a処理 

b処理 

外部入力、出力、内部フラグの状態を条件としてＧＯＴＯによるジャンプ先を選択します。
複数の入力を待って、入力によって異った処理を行います。

入力 10がオンの場合は TAG　1にジャンプし、OFFの場合は続きの処理を行います。

20.　条件ジャンプ

入力無しの場合 

入力10がONの場合 

入力11がONの場合 

a処理 

b処理 

入力11

入力10
ON

ON

OFF

OFF a処理 

b処理 

入力10がONの場合GOTO   1

＊ 入力 10 ONの場合は a処理をジャンプし b処理を行います。
　 入力 10 OFFの場合は a処理実行後 b処理を行います。

入力10、11の2ポートを入力待ちし、10の入力が有ったらa処理、11の入力が有ったらb処理を行います。

入力 10、11が両方ともONしている場合には、a処理を行います。

内 容

使用例 1

使用例 2
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21.　複数の入力を待つ

異なったいくつかの入力を待ち、その何れかが入力された時点で処理を進めます。

ポイント

WTON命令は指定した一つの入力が入らなければ処理を進められない為、複数の入力を待つことはできま
せん。

入力の 10と 11を監視し、どちらかが入力状態となったら（OR条件）次ステップに進みます。

次処理 

入力10

入力11

N

N

Y

Y

プログラム a プログラム b

次処理

次処理

＊　プログラム a、b共に同じ処理となります。

サンプルの様に、WTON命令を使用せずに入力待ちを行います。
入力条件の組合せが必要な場合でも対応できます。

内 容

使用例
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アクチュエータ取り付けのずれ等で、ティーチングポイントを全体的に数ミリ移動（オフセット）させたい
場合、OFST命令で、ポジションデータに対してオフセット量を指示することが可能です。
また、OFST命令を使用しピッチ送り動作を行う事ができます。（「24.　等ピッチ送り動作」参照）

22.　オフセットの使用法

原点 

A B

80mm

オフセット設定後の移動命令には、すべてオフセット処理が行われます。オフセット処理の解除は再度オフ
セット命令で 0mmを設定します。別プログラム（マルチタスク時も）にはオフセット処理は反映されませ
ん。すべてのプログラムでオフセットが必要な場合には、各プログラムにオフセットの設定が必要となりま
す。

内 容

注 意
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特定の動作を n回実行させます。

23.　ある動作を n回実行

P1と P2の往復移動を 10回繰り返し、プログラムを終了します。
CPEQ命令を使用して、実際の繰り返し回数と 10を比較します。
原点復帰は行われているものとします。

DWEQ命令を使用しても同様の動作が行えます。

内 容

使用例

参  考

アプリケーションプログラム
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24.　等ピッチ送り動作

ある点を基準に、指定ピッチ送りを n回実行させます。
ピッチ量、回数については変数であらかじめ指定します。

OFST命令を使用し、ピッチ送りを行います。
変数をカウンタとし、送り回数をカウントします。
使用する軸はＸ軸とし、プラス方向にピッチ送りします。

ポイント
OFST命令は、移動命令に対して反映されます。
OFST命令を実行しただけでは軸の移動は行いません。

フローチャート

スタート 

初期設定 

スタート入力 

移動 

ピッチ変数加算 

オフセット処理 

回数カウンタ加算 

回数終了？ 

プログラム終了 

N

N
Y

ピッチ量（mm） 

基準点 １ ２ ３ ４ （送り回数n） 

アプリケーションプログラム

内 容

使用例

参  考

ピッチ送りは、MVPI・MVLI
命令を使用してもできます。
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25.　ジョグ動作

入力がオン又はオフの間、スライダを前進又は後退させます。
入力のほか、出力およびグローバルフラグを使用する事ができます。
命令実行時、指定の入力が条件と合っていない場合は何も行わず次のステップに移行します。
入力状態に関わらず、ソフトリミットに到達するとスライダは停止し、命令は次のステップに移行します。

・コマンド説明
　JFWN 1 1 入力 1がオンの間 1軸目を前進
　JFWF 1 2 入力 2がオフの間 1軸目を前進
　JBWN 10 3 入力 3がオンの間 2軸目を後退
　JBWF 10 4 入力 4がオフの間 2軸目を後退

・ センサー入力が入ったら、軸移動を停止させる。

センサー検出ライン 

ワーク 

下降してワークを検出したら停止      ：
VEL     50 低速指示
JFWF    1    10 センサ入力（10）まで移動
EXIT プログラム終了

内 容

使用方法

使用例 1

アプリケーションプログラム

使用例 2

注 意

ジョグ動作中も、HOLD、STOP、
CANC命令は有効です。

・ ティーチングボックスの様にジョグ動作を行う（2軸操作）
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26.　プログラムの切り替え

EXPG・ABPG命令を使用して、プログラムの切り替えをプログラム上で行います。

　　プログラム 1の処理が完了したらプログラム 2を起動しプログラム 1は終了します。
　　
　　プログラム 1　　　　　　　プログラム 2
　　　　 ：　　　　　　　　　　　　：
　　EXPG　2　　　　　　　　　　   ：
　　EXIT

　　外部起動でプログラムを起動し、他のプログラムを終了させます。
　　
　　プログラム 1　　　　　　　プログラム 2
　　ABPG　2　　　　　　　      ABPG　1
　　　　：　　　　　　　　　　　　：
プログラム 1動作中に、プログラム 2を起動した場合、プログラム 1を強制終了させます。
プログラム 2動作中に、プログラム 1を起動した場合、プログラム 2を強制終了させます。

操作 2にプログラムNo.を指定すると、操作 1で指定したプログラムNo.から操作 2で指定したNo.まで
のプログラムを同時に起動（EXPG）したり、終了（ABPG）したりすることができます。

●PSELコントローラはマルチタスク処理が可能です。プログラム実行中に他のプログラムを起動すると
　合計で最大8プログラムの起動を行うことができます。それ以上のプログラムを使用する場合には、プロ
　グラム切り替えを行って、必要の無いプログラムを終了させてください。
●ABPG命令でプログラムを終了させた時、そのプログラムが移動命令実行中の場合は、その場で減速停
　止します。

内 容

使用例 1

使用例 2

注 意

応 用

第 2部　プログラム編

300



301

第 2部　プログラム編

第
2
部　

第
10
章

プ
ロ
グ
ラ
ム
の
組
み
方

285

第２部　プログラム編

27.　プログラムの強制停止

実行中のプログラムを強制終了させます。
マルチタスクで他のプログラムより ABPG命令（他プログラムの強制終了）を実行します。

＊ 実行中のプログラムが移動命令を実行していた場合、その場で減速停止し、プログラムが終了します。

メインプログラム（Prg.1） 強制停止制御プログラム（Prg.n）
EXPG n　　　　強制停止制御 Prg起動 WTON 10 強制停止入力待ち
WTON 10 ABPG  1 Prg.1強制終了
MOVP 1 EXIT プログラム終了
BTON 303
　　　：
　　　：

＊ MOVP命令で移動中の場合にABPGが実行された場合は、その場で減速停止し、プログラムが終了し
　ます。

内 容

注 意

使用例
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第 3部　ポジショナモード編
　ポジショナモードは、MANUモードでポジションデータを入力し、AUTOモードで実行します。
（AUTO/MANUスイッチで切替えます。）
　AUTOモードで実行中に、MANUモードに変更すると、変更前のサーボONまたはOFFの状態を
維持します。レディ /アラーム、アブソ /システムバッテリエラーステータスの出力状態は、保持され
ます。他の出力は一旦 OFFされます。
　この状態から、AUTOモードに戻すと、出力状態も元に戻ります。

第 1章　各モードと信号割付け

ポジショナモードは、PIO（パラレル I/O）パターンにより5種類のモードがあります。ユーザーの用途
に合ったモードを選択してください。
選択方法は、その他パラメータNo.25「運転モード種別」に数字 1～ 4または 16を設定します。

1.　各モードの特長
パラメータNo.25 各モードの特長
の設定値

1
標準モード
最大 1500ポジションの位置決めが可能です。押付け動作も可能です。
品種切替モード

2
ポジションNo.の指定の他に、品種No.の設定が可能です。
同じポジションNo.で品種毎に位置の変更が可能です。
押付け動作も可能です。

3
2軸独立モード
2軸の動作（スタート /ストップ）を別々に制御することが可能です。

4
ティーチモード
ポジション位置を外部から教示して登録が可能です。
DS-S-C1互換モード

16 DS-S-C1コントローラを踏襲したものでピンアサインに互換性をもたせています。
そのまま置き換えが可能です。
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2.　各モードの位置決めポジション数

注）押付け動作には、2ポジションデータが必要です。（押付け動作は、標準モードと品種切替モードの
　　　場合にだけ可能です。）

3.　各モードの機能早見表

注 1）ティーチモードでは、原点復帰未完了時に任意のポジションNo.に対してスタート入力を行なう
　 　と、原点復帰を行ないます。
注2）DS-S-C1互換モードでは、ポジションNo.0に対してスタート入力を行なうと、原点復帰を行ない
　 　ます。
注 3）2軸独立モードでは、システムバッテリ電圧低下警告出力はありません。
　ポジションデータ･エラーリストを、バッテリバックアップしない方法を推奨します。　　
　（オプションのシステムバッテリを使用しない方法）

モード ポジション数
標準モード 最大 1500ポジション
品種切替モード 全品種合計 1500ポジション

（各品種、同数のポジションデータを使用）
2軸独立モード 13ビットの入力を、1軸目ポジションNo.入力ビットと2軸目ポジションNo.

入力ビットに振り分けます。
ティーチモード 最大 1500ポジション
DS-S-C1互換モード 最大 1500ポジション

その他パラメータNo.25
1 2 3 4 16

I/O 機能 標準モード 品種切替 2軸独立 ティーチ DS-S-C1
モード モード モード 互換モード

押付け動作 ○ ○ × × ×
エラーリセット ○ ○ ○ ○ ×
CPUリセット × × × × ○
原点復帰 ○ ○ ○ 注 1 注 2
サーボON ○ ○ ○ ○ ×
キャンセル ○ ○ ○ × ○
補間設定 ○ ○ × × ○
ジョグ動作 × × × ○ ×
原点復帰完了 ○ ○ ○ ○ ×
サーボON出力 ○ ○ ○ ○ ×
システムバッテリエラー ○ ○ ×注 3 ○ ○

入
　
力

出
　
力
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ピン
区分

ポート ポジショナモード ケーブル
No. No. 標準モード 品種切替モード 2軸独立モード ティーチモード DS-S-C1互換モード 色
1A P24 24V入力 1-茶
1B 16 ポジション入力 10 入力 10 ポジション入力 7 1軸目ジョグ－ ポジション No.1000入力 1-赤
2A 17 ポジション入力 11 入力 11 ポジション入力 8 2軸目ジョグ＋ 　　　－ 1-橙
2B 18 ポジション入力 12 入力 12 ポジション入力 9 2軸目ジョグ－ 　　　－ 1-黄
3A 19 ポジション入力 13 入力 13 ポジション入力 10 インチング（0.01mm） 　　　－ 1-緑
3B 20 　　　－ 入力 14 ポジション入力 11 インチング（0.1mm）　　　－ 1-青
4A 21 　　　－ 入力 15 ポジション入力 12 インチング（0.5mm）　　　－ 1-紫
4B 22 　　　－ 入力 16 ポジション入力 13 インチング（1mm）　　　－ 1-灰
5A 23 エラーリセット エラーリセット エラーリセット エラーリセット CPUリセット 1-白
5B 0 スタート スタート 1軸目スタート スタート スタート 1-黒
6A 1 原点復帰 原点復帰 原点復帰 サーボON 一時停止 2-茶
6B

入力
2 サーボON サーボON 1軸目サーボON ＊一時停止 キャンセル 2-赤

7A 3 押付け 押付け ＊ 1軸目一時停止 ポジション入力 1 補間設定 2-橙
7B 4 ＊一時停止 ＊一時停止 ＊ 1軸目キャンセル ポジション入力 2 ポジションNo.1入力 2-黄
8A 5 ＊キャンセル ＊キャンセル 2軸目スタート ポジション入力 3 ポジションNo.2入力 2-緑
8B 6 補間 補間 2軸目原点復帰 ポジション入力 4 ポジションNo.4入力 2-青
9A 7 ポジション入力 1 入力 1 2軸目サーボON ポジション入力 5 ポジションNo.8入力 2-紫
9B 8 ポジション入力 2 入力 2 ＊ 2軸目一時停止 ポジション入力 6 ポジションNo.10入力 2-灰

10A 9 ポジション入力 3 入力 3 ＊ 2軸目キャンセル ポジション入力 7 ポジションNo.20入力 2-白
10B 10 ポジション入力 4 入力 4 ポジション入力 1 ポジション入力 8 ポジションNo.40入力 2-黒
11A 11 ポジション入力 5 入力 5 ポジション入力 2 ポジション入力 9 ポジションNo.80入力 3-茶
11B 12 ポジション入力 6 入力 6 ポジション入力 3 ポジション入力 10 ポジション No.100入力 3-赤
12A 13 ポジション入力 7 入力 7 ポジション入力 4 ポジション入力 11 ポジション No.200入力 3-橙
12B 14 ポジション入力 8 入力 8 ポジション入力 5 ティーチモード指定 ポジション No.400入力 3-黄
13A 15 ポジション入力 9 入力 9 ポジション入力 6 1軸目ジョグ＋ ポジション No.800入力 3-緑
13B 300 ＊アラーム ＊アラーム ＊アラーム ＊アラーム アラーム 3-青
14A 301 レディ レディ レディ レディ レディ 3-紫
14B 302 位置決め完了 位置決め完了 1軸目位置決め完了 位置決め完了 位置決め完了 3-灰
15A

出力
303 原点復帰完了 原点復帰完了 1軸目原点復帰完了 原点復帰完了 　　　－ 3-白

15B 304 サーボON出力 サーボON出力 1軸目サーボON サーボON出力 　　　－ 3-黒
16A 305 押付け完了 押付け完了 2軸目位置決め完了 　　　－ 4-茶
16B 306 システムバッテリエラー システムバッテリエラー 2軸目原点復帰完了 システムバッテリエラー システムバッテリエラー 4-赤
17A 307 　　　－ 　　　－ 2軸目サーボON 　　　－ 　　　－ 4-橙
17B N 　　0V入力 4-黄

4.　各 PIOパターンのインターフェイスリスト

＊：B接点（常時ON）
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第 2章　標準モード

PSELコントローラポジショナモードの中で一番汎用性が高い PIOパターンになっています。

1.　I／Oインターフェイスリスト

＊：B接点（常時ON）

ピンNo. 区分 ポートNo. 信号名称 信号略称 機能の概要 ケーブル色
1A P24 外部電源 24V   P24 1-茶
1B 016 ポジション入力 10 PC10 1-赤
2A 017 ポジション入力 11 PC11 　

（ポジション入力 1～ 9と同様）
1-橙

2B 018 ポジション入力 12 PC12 　　　　　 1-黄
3A 019 ポジション入力 13 PC13 1-緑
3B 020 　　　－ 1-青
4A 021 　　　－ 1-紫
4B 022 　　　－ 1-灰
5A 023 エラーリセット RES 立ち上がりエッジでアラームリセット 1-白
5B 000 スタート CSTR 立ち上がりエッジで移動開始 1-黒
6A 001 原点復帰 HOME 立ち上がりエッジで原点復帰動作開始 2-茶

6B 002 サーボON SON
ONの間、サーボON

2-赤OFFの間、サーボOFF

7A
入力

003 押付け PUSH
ONの状態でスタート入力をONすると直線

2-橙補間動作開始
7B 004 ＊一時停止 ＊ STP ON：移動可能、OFF：減速停止 2-黄
8A 005 ＊キャンセル ＊CANC OFFで残移動量をキャンセル 2-緑

8B 006 補間 LINE
2軸仕様の場合、ONの状態で、スタート入力

2-青をONすると直線補間動作を開始
9A 007 ポジション入力 1 PC1 移動させるポジションNo.を入力します。 2-紫
9B 008 ポジション入力 2 PC2 スタート入力のON 6msec前には確実に指定 2-灰

10A 009 ポジション入力 3 PC3 してください。 2-白
10B 010 ポジション入力 4 PC4 ポジションNo.はバイナリで入力します。 2-黒
11A 011 ポジション入力 5 PC5 （出荷時） 3-茶
11B 012 ポジション入力 6 PC6 その他パラメータNo.71により、BCD入力にも 3-赤
12A 013 ポジション入力 7 PC7 切替可能です。 3-橙
12B 014 ポジション入力 8 PC8 （PC1～ 4一の位、PC5～ 8十の位、PC9～ 12 3-黄
13A 015 ポジション入力 9 PC9 百の位、PC13千の位） 3-緑
13B 300 ＊アラーム ＊ ALM 正常時ON、アラーム発生でOFF。 3-青
14A 301 レディ RDY 運転可能状態でON 3-紫

14B 302 位置決め完了 PEND
目標位置まで移動して、位置決め幅に入ると

3-灰ONします。
15A 出力 303 原点復帰完了 HEND 電源投入時OFF、原点復帰完了後ON 3-白
15B 304 サーボON出力 SVON サーボON時ON、サーボOFF時OFF。 3-黒
16A 305 押付け完了 PSED 押付け成功でON、空振りでOFF。 4-茶
16B 306 システムバッテリエラー SSER システムバッテリ電圧警告レベルでON 4-赤
17A 307 4-橙
17B N 外部電源 0V 　 N 4-黄
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3.　各入力信号の詳細
■スタート（CSTR）
この信号のOFF→ONへの立ち上がりエッジを検出すると、PC1～PC13の 13ビットのバイナリコード
による目標ポイント番号を読込み、対応するポジションデータの目標位置に位置決めします。
実行する前に、目標位置、速度等の動作データは、パソコン /ティーチングボックスを使用してポジション
テーブルに予め設定しておく必要があります。
電源投入後、一度も原点復帰動作を行っていない状態（HEND出力信号がOFFの状態）でこの指令を
行なった場合は、C6F 原点復帰未完了エラーが発生します。

■指令ポジション番号（PC1～ PC13）
スタート信号のOFF→ONによる移動指令において、PC1～PC13の信号を 13ビットのバイナリコード
による指令ポジション番号として読み込みます。
各ビットの重みは、PC1が 20、PC2が 21、PC3が 22、PC4が 23 、PC5が 24 、PC11が 210で 0～ 1500
（最大）までのポジション番号を指定することができます。
また、その他パラメータNo.71により、BCD入力に切替可能です。
その他パラメータNo.71＝ 1　 BCD入力
（出荷時その他パラメータNo.71＝ 0　 バイナリ入力）
BCD入力の場合、PC1～ 4一の位、PC5～ 8十の位、PC9～ 12百の位、PC13千の位を指定します。

■一時停止（＊STP）
移動中に、この信号がOFF状態になると減速停止を行ないます。
なお、残移動量は保留された状態になっており、再度ON状態となった時点で残移動量の移動が再開され
ます。
もし、OFF状態で移動指令そのものを打ち切りたい場合は、この信号がOFFの時にキャンセル信号をOFF
して残移動量をキャンセルして下さい。
用途としては、
① 装置周りの進入検知センサなどの、サーボON状態での軸停止を行なう軽度の安全対策用
② 他の機器との干渉防止
③ センサや LS検出による位置決め
などにご利用ください。
（注）原点復帰中に入力された場合、メカエンド押し付け前は移動指令が保留されますが、押付け反転後に

入力された場合は原点復帰を最初からやり直します。

2.　パラメータ

　標準モードとして使用する為には、その他パラメータNo.25＝ 1に設定します。
　ポジションNo.はバイナリ指定に出荷時なっていますが、BCDに変更したい場合には、その他パラメータ
No.25に 0以外の数値を設定してください。

No パラメータ 機能
25 運転モード種別 1：標準モード

その他
71 ポジショナモードパラメータ 1

ポジションNo入力方式指定（0：バイナリ、≠ 0：BCD）
※初期値 0：バイナリ
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■キャンセル（＊CANC）
移動中に、この信号がOFF状態になると減速停止を行ないます。残移動量はキャンセルされた状態になり、
再度ON状態になっても移動は再開されません。

■原点復帰（HOME）
この信号のOFF→ONへのエッジを検出すると、原点復帰動作を開始します。
原点復帰が完了するとHEND信号が出力されます。この信号は原点復帰完了後も何度でも入力可能となっ
ています
（注）インクリメント仕様のアクチュエータでは、電源投入後に必ず原点復帰が必要です。

■サーボオン（SON）
この信号がONとなっている時、サーボON状態となります。
スタート入力 /原点復帰入力により動作させるためには、サーボON入力がONしている必要があります。
サーボON入力がOFFの場合はこれらの動作指令は受け付けません。（指令が無視されるだけで、エラー
などにはなりません。）
（注）移動中にこの信号をOFFしても、減速停止しません。目標位置まで移動完了した後にサーボOFFし

ます。

■エラーリセット（RES）
エラー発生時のアラーム出力信号（＊ ALM）の解除を行います。
エラーが発生した場合は内容を確認した後に、この信号をONしてください。
立ち上がりを検出するとエラーリセットを行ないます。
（注）コールドスタートレベル以上のエラーは解除できません。電源再投入が必要です。詳細は、付録「エラー

レベル管理」をご参照ください。

■押付け（PUSH）
この信号がONの状態で、ポジション入力・スタート入力を行なうと、押付け動作をおこないます。押付
け動作を行う場合には、スタート入力前に押付け入力をONしておきます。
押付け動作は連続したポジションデータを 2点使用して指令します。
ポジションNo.nに対して、「押付け」入力をONした状態で「スタート」入力をONした場合、ポジション
No.nとポジションNo.n+1のポジションデータの内容は以下の様になります。
ポジションNo.nのポジションデータが目標位置になります。
ポジションNo.n+1のポジションデータが押付け幅になります。
ポジションNo.n+1の加速度データ× 100が押付け時の電流制限値になります。
ポジションNo.n+1の速度データが押付け時の速度になります。
例：以下の様にポジションNo.1を押付け動作のポジションデータとした場合
目標位置：100mm、押付け幅：30mm、電流制限値：50%
目標位置から押付け幅分手前までの加減速度：0.2G
押付け時の速度：25mm/sec

No Axis1 Axis2 Vel Acc Dcl
1 100.000 100 0.20 0.20
2 30.000 25 0.50
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■キャンセル（＊CANC）
移動中に、この信号がOFF状態になると減速停止を行ないます。残移動量はキャンセルされた状態になり、
再度ON状態になっても移動は再開されません。

■原点復帰（HOME）
この信号のOFF→ONへのエッジを検出すると、原点復帰動作を開始します。
原点復帰が完了するとHEND信号が出力されます。この信号は原点復帰完了後も何度でも入力可能となっ
ています
（注）インクリメント仕様のアクチュエータでは、電源投入後に必ず原点復帰が必要です。

■サーボオン（SON）
この信号がONとなっている時、サーボON状態となります。
スタート入力 /原点復帰入力により動作させるためには、サーボON入力がONしている必要があります。
サーボON入力がOFFの場合はこれらの動作指令は受け付けません。（指令が無視されるだけで、エラー
などにはなりません。）
（注）移動中にこの信号をOFFしても、減速停止しません。目標位置まで移動完了した後にサーボOFFし

ます。

■エラーリセット（RES）
エラー発生時のアラーム出力信号（＊ ALM）の解除を行います。
エラーが発生した場合は内容を確認した後に、この信号をONしてください。
立ち上がりを検出するとエラーリセットを行ないます。
（注）コールドスタートレベル以上のエラーは解除できません。電源再投入が必要です。詳細は、付録「エラー

レベル管理」をご参照ください。

■押付け（PUSH）
この信号がONの状態で、ポジション入力・スタート入力を行なうと、押付け動作をおこないます。押付
け動作を行う場合には、スタート入力前に押付け入力をONしておきます。
押付け動作は連続したポジションデータを 2点使用して指令します。
ポジションNo.nに対して、「押付け」入力をONした状態で「スタート」入力をONした場合、ポジション
No.nとポジションNo.n+1のポジションデータの内容は以下の様になります。
ポジションNo.nのポジションデータが目標位置になります。
ポジションNo.n+1のポジションデータが押付け幅になります。
ポジションNo.n+1の加速度データ× 100が押付け時の電流制限値になります。
ポジションNo.n+1の速度データが押付け時の速度になります。
例：以下の様にポジションNo.1を押付け動作のポジションデータとした場合
目標位置：100mm、押付け幅：30mm、電流制限値：50%
目標位置から押付け幅分手前までの加減速度：0.2G
押付け時の速度：25mm/sec

No Axis1 Axis2 Vel Acc Dcl
1 100.000 100 0.20 0.20
2 30.000 25 0.50
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■キャンセル（＊CANC）
移動中に、この信号がOFF状態になると減速停止を行ないます。残移動量はキャンセルされた状態になり、
再度ON状態になっても移動は再開されません。

■原点復帰（HOME）
この信号のOFF→ONへのエッジを検出すると、原点復帰動作を開始します。
原点復帰が完了するとHEND信号が出力されます。この信号は原点復帰完了後も何度でも入力可能となっ
ています
（注）インクリメント仕様のアクチュエータでは、電源投入後に必ず原点復帰が必要です。

■サーボオン（SON）
この信号がONとなっている時、サーボON状態となります。
スタート入力 /原点復帰入力により動作させるためには、サーボON入力がONしている必要があります。
サーボON入力がOFFの場合はこれらの動作指令は受け付けません。（指令が無視されるだけで、エラー
などにはなりません。）
（注）移動中にこの信号をOFFしても、減速停止しません。目標位置まで移動完了した後にサーボOFFし

ます。

■エラーリセット（RES）
エラー発生時のアラーム出力信号（＊ ALM）の解除を行います。
エラーが発生した場合は内容を確認した後に、この信号をONしてください。
立ち上がりを検出するとエラーリセットを行ないます。
（注）コールドスタートレベル以上のエラーは解除できません。電源再投入が必要です。詳細は、付録「エラー

レベル管理」をご参照ください。

■押付け（PUSH）
この信号がONの状態で、ポジション入力・スタート入力を行なうと、押付け動作をおこないます。押付
け動作を行う場合には、スタート入力前に押付け入力をONしておきます。
押付け動作は連続したポジションデータを 2点使用して指令します。
ポジションNo.nに対して、「押付け」入力をONした状態で「スタート」入力をONした場合、ポジション
No.nとポジションNo.n+1のポジションデータの内容は以下の様になります。
ポジションNo.nのポジションデータが目標位置になります。
ポジションNo.n+1のポジションデータが押付け幅になります。
ポジションNo.n+1の加速度データ× 100が押付け時の電流制限値になります。
ポジションNo.n+1の速度データが押付け時の速度になります。
例：以下の様にポジションNo.1を押付け動作のポジションデータとした場合
目標位置：100mm、押付け幅：30mm、電流制限値：50%
目標位置から押付け幅分手前までの加減速度：0.2G
押付け時の速度：25mm/sec

No Axis1 Axis2 Vel Acc Dcl
1 100.000 100 0.20 0.20
2 30.000 25 0.50
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■補間（LINE）
2軸仕様の場合、この信号がONの状態で、ポジション入力・スタート入力を行なうと、2軸が直線補間動作
をおこないます。（同時スタート、同時到着）
補間動作を行う場合には、スタート入力前に補間入力をONしておきます。

１軸 

補間ONでの移動 

補間OFFでの移動 

２
軸
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4.　各出力信号の詳細
■位置決め完了（PEND）
目標位置に達して位置決め完了したことを示す信号です。
電源投入後サーボON状態となって、コントローラが動作準備を完了した時点で位置偏差がインポジション
幅以内であればONとなります。
次に、スタート信号をONして移動指令すると、本信号はOFFとなり、スタート信号がOFFとなった後
に、位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内となった時点でONとなります。
本信号は一旦ONになると、その後位置偏差がインポジション幅を超えてもOFFにはなりません。
（注）スタート信号がONのままの状態では、位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内と

なっても本信号はONとならず、スタート信号がOFFとなった後にONとなります。
また、モータは停止していても、一時停止信号が入力されている、あるいはサーボOFF状態ではOFF
となります。

■原点復帰完了（HEND）
本信号は、電源投入時はOFF状態になっており、原点復帰信号の入力により原点復帰動作が完了した時点
でONとなります。
本信号は一旦ONになると入力電源遮断されるか、再度原点復帰信号が入るまでOFFになりません。

■アラーム（＊ ALM）
本信号はコントローラが正常動作状態でONとなり、アラーム状態となるとOFFとなります。
動作解除レベル以上のエラー発生時にOFFします。
PLC側では、本信号のOFF状態をモニタして装置全体での適切な安全対策を施してください。
アラーム内容の詳細は、付録「◎エラーレベル管理について」「◎エラー表」をご参照ください。

■レディ（RDY）
主電源投入後、初期化が正常に終了し、コントローラの制御が可能になるとONします。
コールドスタートレベル以上のエラーが発生すると 0FFします。
PLC側での制御開始の条件としてご使用ください。

■サーボON出力（SVON）
サーボON状態になるとONします。移動指令はサーボON出力がONしてから行ってください。

■システムバッテリエラー
オプションのシステムメモリバッテリの電圧が低下するとONします。
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4.　各出力信号の詳細
■位置決め完了（PEND）
目標位置に達して位置決め完了したことを示す信号です。
電源投入後サーボON状態となって、コントローラが動作準備を完了した時点で位置偏差がインポジション
幅以内であればONとなります。
次に、スタート信号をONして移動指令すると、本信号はOFFとなり、スタート信号がOFFとなった後
に、位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内となった時点でONとなります。
本信号は一旦ONになると、その後位置偏差がインポジション幅を超えてもOFFにはなりません。
（注）スタート信号がONのままの状態では、位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内と

なっても本信号はONとならず、スタート信号がOFFとなった後にONとなります。
また、モータは停止していても、一時停止信号が入力されている、あるいはサーボOFF状態ではOFF
となります。

■原点復帰完了（HEND）
本信号は、電源投入時はOFF状態になっており、原点復帰信号の入力により原点復帰動作が完了した時点
でONとなります。
本信号は一旦ONになると入力電源遮断されるか、再度原点復帰信号が入るまでOFFになりません。

■アラーム（＊ ALM）
本信号はコントローラが正常動作状態でONとなり、アラーム状態となるとOFFとなります。
動作解除レベル以上のエラー発生時にOFFします。
PLC側では、本信号のOFF状態をモニタして装置全体での適切な安全対策を施してください。
アラーム内容の詳細は、付録「◎エラーレベル管理について」「◎エラー表」をご参照ください。

■レディ（RDY）
主電源投入後、初期化が正常に終了し、コントローラの制御が可能になるとONします。
コールドスタートレベル以上のエラーが発生すると 0FFします。
PLC側での制御開始の条件としてご使用ください。

■サーボON出力（SVON）
サーボON状態になるとONします。移動指令はサーボON出力がONしてから行ってください。

■システムバッテリエラー
オプションのシステムメモリバッテリの電圧が低下するとONします。
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5.　タイミングチャート
5.1　入出力信号の認識
　本コントローラの入力信号は、チャタリングやノイズ等による誤動作を防止するために入力時定数が設
けられています。
　一部の信号を除き、入力信号は 6［msec］以上の連続信号で切り替わるようになっています。
　入力をOFF⇒ONに切り替えたとき、6［msec］経過した段階で初めてコントローラは入力信号ONと
認識します。ON⇒OFFの切り替えについても同様です。（図 1）

入力信号 

コントローラの認識 

6［msec］ 6［msec］ 

認識しない 認識しない 

図1.入力信号の認識
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入力 

000：スタート 

001：原点復帰 

002：サーボON

300：アラーム 

301：レディ 

302：位置決め完了 

303：原点復帰完了 

304：サーボON 
　　  ステータス 

出力 

原点復帰中 

⑥ 

④ ② 

① 

③ 

L

H

H

⑤ 

原点復帰動作のタイミングチャート（標準ポジショナモード）

原点復帰動作は以下の手順で行なってください。
※指令開始前にレディ出力がON、アラーム出力がONとなっているのを確認してください。
　① サーボON入力をON ④ 位置決め完了出力OFFを確認
　② サーボONステータス出力ONを確認 ⑤ 原点復帰入力をOFF
　③ 原点復帰入力をON ⑥ 原点復帰完了出力ONを確認して終了
＊一時停止・＊キャンセル入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。
原点復帰入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力がOFF
の場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。

2軸仕様の場合、2軸同時に原点復帰を開始する設定に、出荷時されています。
パラメータを変更設定することにより、原点復帰に順序をつけることができます。
軸別パラメータNo.13「SIO･PIO原点復帰時順序」に、先に原点復帰をさせたい軸No.のパラメータ値を、
後からの軸No.のパラメータ値より小さい値を設定します。
例）2軸目が原点復帰完了後に、1軸目原点復帰を行なう場合
　　軸別パラメータNo.13を、1軸目＝ 1　2軸目 =0 に設定します。

5.2　原点復帰
　原点復帰動作のタイミングを以下に示します。
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原点復帰動作のタイミングチャート（標準ポジショナモード）

原点復帰動作は以下の手順で行なってください。
※指令開始前にレディ出力がON、アラーム出力がONとなっているのを確認してください。
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　③ 原点復帰入力をON ⑥ 原点復帰完了出力ONを確認して終了
＊一時停止・＊キャンセル入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。
原点復帰入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力がOFF
の場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。

2軸仕様の場合、2軸同時に原点復帰を開始する設定に、出荷時されています。
パラメータを変更設定することにより、原点復帰に順序をつけることができます。
軸別パラメータNo.13「SIO･PIO原点復帰時順序」に、先に原点復帰をさせたい軸No.のパラメータ値を、
後からの軸No.のパラメータ値より小さい値を設定します。
例）2軸目が原点復帰完了後に、1軸目原点復帰を行なう場合
　　軸別パラメータNo.13を、1軸目＝ 1　2軸目 =0 に設定します。

5.2　原点復帰
　原点復帰動作のタイミングを以下に示します。
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原点復帰動作のタイミングチャート（標準ポジショナモード）

原点復帰動作は以下の手順で行なってください。
※指令開始前にレディ出力がON、アラーム出力がONとなっているのを確認してください。
　① サーボON入力をON ④ 位置決め完了出力OFFを確認
　② サーボONステータス出力ONを確認 ⑤ 原点復帰入力をOFF
　③ 原点復帰入力をON ⑥ 原点復帰完了出力ONを確認して終了
＊一時停止・＊キャンセル入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。
原点復帰入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力がOFF
の場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。

2軸仕様の場合、2軸同時に原点復帰を開始する設定に、出荷時されています。
パラメータを変更設定することにより、原点復帰に順序をつけることができます。
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後からの軸No.のパラメータ値より小さい値を設定します。
例）2軸目が原点復帰完了後に、1軸目原点復帰を行なう場合
　　軸別パラメータNo.13を、1軸目＝ 1　2軸目 =0 に設定します。

5.2　原点復帰
　原点復帰動作のタイミングを以下に示します。
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原点復帰動作は以下の手順で行なってください。
※指令開始前にレディ出力がON、アラーム出力がONとなっているのを確認してください。
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原点復帰入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力がOFF
の場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。

2軸仕様の場合、2軸同時に原点復帰を開始する設定に、出荷時されています。
パラメータを変更設定することにより、原点復帰に順序をつけることができます。
軸別パラメータNo.13「SIO･PIO原点復帰時順序」に、先に原点復帰をさせたい軸No.のパラメータ値を、
後からの軸No.のパラメータ値より小さい値を設定します。
例）2軸目が原点復帰完了後に、1軸目原点復帰を行なう場合
　　軸別パラメータNo.13を、1軸目＝ 1　2軸目 =0 に設定します。

5.2　原点復帰
　原点復帰動作のタイミングを以下に示します。
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5.3　ポジション移動
　ポジション移動のタイミングを以下に示します。

入力 

000：スタート 

007～019：ポジション 
　　　　　  入力 

002：サーボON

300：アラーム 

301：レディ 

302：位置決め完了 

303：原点復帰完了 

304：サーボON 
　　  ステータス 

出力 

⑥ 

⑦ 

⑧ 

⑨ 

⑩ 

④ ② 

① 
Pos A Pos B

③ 

H

H

H
T1

H

H

⑤ 

ポジション移動のタイミングチャート（標準ポジショナモード）
T1：6msec以上

ポジション移動は以下の手順で行ないます。
※位置決め完了出力、原点復帰完了出力、サーボONステータス出力が全てONの状態であることを確認
　してください。
　① ポジションNo入力を切り替えます
　② スタート入力をON
　③ 位置決め完了出力OFFを確認
　④ スタート入力をOFF
　⑤ 位置決め完了出力ONを確認
　　 以下①～⑤の手順を順に繰り返します。
＊一時停止・＊キャンセル入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。
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※押し付け、補間動作を行いたい場合は、スタート入力をONする前にそれぞれの入力をONしておいて
　ください。OFFするタイミングはスタート入力OFF以降にしてください。　
※ポジション移動中、一時停止、キャンセル入力は受け付けますが、サーボON入力OFFによるサーボ
　OFFは受け付けません。（位置決め完了出力がONの時のみサーボOFFを受け付けます。）
※ スタート入力をONしている間は実際のポジション移動が完了しても位置決め完了出力はONされない
　ので、位置決め完了を検出するために必ず④のスタート入力OFFを行ってください。

※ 位置決め完了出力／押付け完了出力については、スタート信号がOFFに切り替わるまでこれらの信号
　は出力されません。（I/O制御のハンドシェークのため）

※ スタート入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力が
　OFFの場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。
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第 3章　品種切替えモード

　ポジションNo.の他に品種No.の指定が可能です。入力1～16の16ビットをポジションNo.入力と品種
No.入力に分けます。
　同じポジションNo.の指定で、品種ごとに異なったポジションへの移動が可能です。

1.　I／Oインターフェイスリスト
ピンNo. 区分 ポートNo. 信号名称 信号略称 機能の概要 ケーブル色
1A P24 外部電源 24V   P24 1-茶
1B 016 入力 10 PC10 1-赤
2A 017 入力 11 PC11 1-橙
2B 018 入力 12 PC12 　　　　　　

（入力 1～ 9と同様）
1-黄

3A 019 入力 13 PC13 1-緑
3B 020 入力 14 PC14 1-青
4A 021 入力 15 PC15 1-紫
4B 022 入力 16 PC16 1-灰
5A 023 エラーリセット RES 立ち上がりエッジでアラームリセット 1-白
5B 000 スタート CSTR 立ち上がりエッジで移動開始 1-黒
6A 001 原点復帰 HOME 立ち上がりエッジで原点復帰動作開始 2-茶

6B 002 サーボON SON
ONの間、サーボON

2-赤OFFの間、サーボOFF

7A
入力

003 押付け PUSH
ONの状態でスタート入力をONすると押付け

2-橙動作開始
7B 004 ＊一時停止 ＊ STP ON：移動可能、OFF：減速停止 2-黄
8A 005 ＊キャンセル ＊CANC OFFで残移動量をキャンセル 2-緑

8B 006 補間 LINE
2軸仕様の場合、ONの状態で、スタート

2-青入力をONすると直線補間動作を開始
9A 007 入力 1 PC1 ポジションNo.と品種No.の指定を行います。 2-紫
9B 008 入力 2 PC2 入力 1～ 16の 16ビットをポジションNo.入力 2-灰

10A 009 入力 3 PC3 と品種 No.入力に分けます。スタート入力の 2-白
10B 010 入力 4 PC4 ON6msec前には確実に指定してください。 2-黒
11A 011 入力 5 PC5 指定はバイナリで入力します。（出荷時） 3-茶
11B 012 入力 6 PC6 その他パラメータNo.71により、BCD入力にも 3-赤
12A 013 入力 7 PC7 切替可能です。 3-橙
12B 014 入力 8 PC8 3-黄
13A 015 入力 9 PC9 3-緑
13B 300 アラーム ＊ ALM 正常時ON、アラーム発生でOFF。 3-青
14A 301 レディ RDY 運転可能状態でON 3-紫

14B 302 位置決め完了 PEND
目標位置まで移動して、位置決め幅に入ると

3-灰ONします。
15A 出力 303 原点復帰完了 HEND 電源投入時OFF、原点復帰完了後ON 3-白
15B 304 サーボON出力 SVON サーボON時ON、サーボOFF時OFF。 3-黒
16A 305 押付け完了 PSED 押付け成功でON、空振りでOFF。 4-茶
16B 306 システムバッテリエラー SSER システムバッテリ電圧警告レベルでON 4-赤
17A 307 4-橙
17B N 外部電源 0V 　 N 4-黄

＊：B接点（常時ON）
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2.　パラメータ

　品種切替えモードでは、以下のパラメータ設定が必要です。

表  品種切替えモードのパラメータ設定

種別 No 名称 機能
25 運転モード種別 2：品種切替えモード

71 ポジショナモードパラメータ 1
ポジションNo入力方式指定（0：バイナリ、≠ 0：BCD）
※初期値 0：バイナリ

その他 ポジションNo入力ビット数
72 ポジショナモードパラメータ 2 バイナリ時：ビット数　1～ 15ビット

BCD時：BCD桁数　1～ 3桁
73 ポジショナモードパラメータ 3 1品種あたりのポジション数

この割り付けにより、実際のポジション移動としては、
“（品種No入力－ 1）× 1品種あたりのポジション数＋ポジションNo入力”
のポジションに対しての指令となります。

例えば次のようにパラメータが割りついていた場合
その他パラメータNo.71＝ 0（バイナリ）「ポジションNo入力方式指定」
その他パラメータNo.72＝ 6「ポジションNo入力ビット数」
その他パラメータNo.73＝ 50「1品種あたりのポジション数」
ポジションNo.入力は入力 1～ 6（007～ 012）の 6ビットにバイナリで割り当てられ、No.1～ 63までの
入力が可能です。
品種No入力は入力 7～ 16（013～ 022）の 10ビットにバイナリで割り当てられ、1～ 30までの 30種類
（ポジションデータの最大が 1500であるため）の入力が可能となります。結果的に 1500を超える指定を
した場合は“ポイントNoエラー”となります。
　※ポジションNo入力が1品種あたりのポジション数を超えた場合、ポジションNoは1として扱われます。
（注）「ポジションNo入力ビット数」＋「品種No入力ビット数」が 16ビットを超えないでください。
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3.　各入力信号の詳細
■スタート（CSTR）
この信号のOFF→ONの立ち上がりエッジを検出すると、指定された品種のポジションデータの位置へ移
動開始します。品種No.とポジションNo.は、入力1～16の16ビットのバイナリコードにより指定します。
実行する前に、目標位置・速度・加速度・減速度をポジションデータとして予め設定しておく必要があり
ます。設定には、パソコン（対応ソフト）またはティーチングボックスを使用します。
電源投入後、一度も原点復帰を行なっていない状態（HEND出力信号がOFFの状態）でこの指令を行なっ
た場合、C6F原点復帰未完了エラーが発生します。

■入力 1～ 16（PC1～ 16）
入力 1～ 16の 16ビットをポジションNo.入力と品種No.入力に分けます。
例）次のようにパラメータを割付けたた場合
　その他パラメータNo.71＝ 0（バイナリ）「ポジションNo入力方式指定」
　その他パラメータNo.72＝ 6「ポジションNo入力ビット数」
　その他パラメータNo.73＝ 50「1品種あたりのポジション数」
ポジションNo入力は入力 1～ 6（007～ 012）の 6ビットにバイナリで割り当てます。
品種No入力は入力 7～ 16（013～ 022）の 10ビットにバイナリで割り当てます。
入力 1～ 16のON/OFFによるポジションNo.と品種No.の指定は、下図の様になります。

品種 ポジションNo.入力
品種 1 品種 2 品種 3 品種 4 入力 6 入力 5 入力 4 入力 3 入力 2 入力 1

1 51 101 151 0 0 0 0 0 1
2 52 102 152 0 0 0 0 1 0
3 53 103 153 0 0 0 0 1 1
4 54 104 154 0 0 0 1 0 0

49 99 149 199 1 1 0 0 0 1
50 100 150 200 1 1 0 0 1 0

入力 7 1 0 1 0
入力 8 0 1 1 0
入力 9 0 0 0 1
入力 10 0 0 0 0
入力 11 0 0 0 0
入力 12 0 0 0 0
入力 13 0 0 0 0
入力 14 0 0 0 0
入力 15 0 0 0 0
入力 16 0 0 0 0

ポジション
No.

（設定時）

品
種

No.
入
力

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

ポジションNo.の指定は、全品種No.1～ 50になります。
品種 2のポジションNo.49（設定はNo.99）の指定は下図の様になります。
入力 16 入力 15 入力 14 入力 13 入力 12 入力 11 入力 10 入力 9 入力 8 入力 7 入力 6 入力 5 入力 4 入力 3 入力 2 入力 1

0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 1 1 0 0 0 1
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また、その他パラメータNo.71により、BCD入力に変更可能です。
　その他パラメータNo.71「ポジションNo入力方式指定」＝ 1（BCD）
　その他パラメータNo.72「ポジションNo入力ビット数」＝ 8
　（BCD入力では、1桁 4ビット使用します。4ビット単位での入力になります。）
　その他パラメータNo.73「1品種あたりのポジション数」＝ 50
ポジションNo入力は入力 1～ 8（007～ 014）の 8ビットに BCD（2桁）で割り当てます。
品種No入力は入力 9～ 16（015～ 022）の 8ビットに BCD（2桁）で割り当てます。
ポジションNo.は入力 1～ 4に一の位、入力 5～ 8に十の位、
品種No.は入力 9～ 12に一の位、入力 13～ 16に十の位を指定します。

■一時停止（＊STP）
移動中に、この信号がOFF状態になると減速停止を行ないます。
なお、残移動量は保留された状態になっており、再度ON状態となった時点で残移動量の移動が再開され
ます。
もし、OFF状態で移動指令そのものを打ち切りたい場合は、この信号がOFFの時にキャンセル信号をOFF
して残移動量をキャンセルして下さい。
用途としては、
① 装置周りの進入検知センサなどの、サーボON状態での軸停止を行なう軽度の安全対策用
② 他の機器との干渉防止
③ センサや LS検出による位置決め
などにご利用ください。
（注）原点復帰中に入力された場合、メカエンド押し付け前は移動指令が保留されますが、押付け反転後に

入力された場合は原点復帰を最初からやり直します。

■キャンセル（＊CANC）
移動中に、この信号がOFF状態になると減速停止を行ないます。残移動量はキャンセルされた状態になり、
再度ON状態になっても移動は再開されません。

■原点復帰（HOME）
この信号のOFF→ONへのエッジを検出すると、原点復帰動作を開始します。
原点復帰が完了するとHEND信号が出力されます。この信号は原点復帰完了後も何度でも入力可能となっ
ています
（注）インクリメント仕様のアクチュエータでは、電源投入後に必ず原点復帰が必要です。

■サーボオン（SON）
この信号がONとなっている時、サーボON状態となります。
PLC側で装置全体の安全回路を構築する上で、サーボON/OFFの制御が必要な場合に使用してください。
スタート入力 /原点復帰入力により動作させるためには、サーボON入力がONしている必要があります。
サーボON入力がOFFの場合はこれらの動作指令は受け付けません。（指令が無視されるだけで、エラー
などにはなりません。）
（注）移動中にこの信号をOFFしても、減速停止しません。目標位置まで移動完了した後にサーボOFFし

ます。
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■エラーリセット（RES）
エラー発生時のアラーム出力信号（＊ ALM）の解除を行います。
エラーが発生した場合は内容を確認した後に、この信号をONしてください。
 立ち上がりを検出するとエラーリセットを行ないます。
（注）コールドスタートレベル以上のエラーは解除できません。電源再投入が必要です。詳細は、付録「エラー

レベル管理」をご参照ください。

■押付け（PUSH）
この信号がONの状態で、ポジション入力・スタート入力を行なうと、押付け動作をおこないます。押付
け動作を行う場合には、スタート入力前に押付け入力をONしておきます。
押付け動作は連続したポジションデータを 2点使用して指令します。
ポジションNo.nに対して、「押付け」入力をONした状態で「スタート」入力をONした場合、ポジション
No.nとポジションNo.n+1のポジションデータの内容は以下の様になります。
ポジションNo.nのポジションデータが目標位置になります。
ポジションNo.n+1のポジションデータが押付け幅になります。
ポジションNo.n+1の速度データが押付け時の速度になります。
ポジションNo.n+1の加速度データ× 100が押付け時の電流制限値になります。
例：以下の様にポジションNo.1を押付け動作のポジションデータとした場合

目標位置 100mmより 30mm手前まで、速度 100mm/sec・加速度 0.2G・減速度 0.2G
で移動します。その後、目標位置まで押付け動作を行います。押付けは、速度は 25mm/sec
・電流制限値 50%で行います。

■補間（LINE）
2軸仕様の場合、この信号がONの状態で、ポジション入力・スタート入力を行なうと、2軸が直線補間動作
をおこないます。（同時スタート、同時到着）
補間動作を行う場合には、スタート入力前に補間入力をONしておきます。

１軸 

補間ONでの移動 

補間OFFでの移動 

２
軸

 

No Axis1 Axis2 Vel Acc Dcl
1 100.000 100 0.20 0.20
2 30.000 25 0.50
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4.　各出力信号の詳細
■位置決め完了（PEND）
目標位置に達して位置決め完了したことを示す信号です。
電源投入後サーボON状態となって、コントローラが動作準備を完了した時点で位置偏差がインポジショ
ン幅以内であればONとなります。
次に、スタート信号をONして移動指令すると、本信号はOFFとなり、スタート信号がOFFとなった後
に、位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内となった時点でONとなります。
本信号は一旦ONになると、その後位置偏差がインポジション幅を超えてもOFFにはなりません。
（注）スタート信号がONのままの状態では、位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内と

なっても本信号はONとならず、スタート信号がOFFとなった後にONとなります。
また、モータは停止していても、一時停止信号が入力されている、あるいはサーボOFF状態ではOFF
となります。

■原点復帰完了（HEND）
本信号は、電源投入時はOFF状態になっており、原点復帰信号の入力により原点復帰動作が完了した時点
でONとなります。
本信号は一旦ONになると入力電源遮断されるか、再度原点復帰信号が入るまでOFFになりません。

■アラーム（＊ ALM）
本信号はコントローラが正常動作状態でONとなり、アラーム状態となるとOFFとなります。
動作解除レベル以上のエラー発生時にOFFします。
PLC側では、本信号のOFF状態をモニタして装置全体での適切な安全対策を施してください。
アラーム内容の詳細は、付録「◎エラーレベル管理について」「◎エラー表」をご参照ください。

■レディ（RDY）
主電源投入後、初期化が正常に終了し、コントローラの制御が可能になるとONします。
コールドスタートレベル以上のエラーが発生するとOFFします。
PLC側での制御開始の条件としてご使用ください。

■サーボON出力（SVON）
サーボON状態になるとONします。移動指令はサーボON出力がONしてから行ってください。

■システムバッテリエラー
オプションのシステムメモリバッテリの電圧が低下するとONします。
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5.　タイミングチャート
5.1　入出力信号の認識
　本コントローラの入力信号は、チャタリングやノイズ等による誤動作を防止するために入力時定数が設
けられています。
　一部の信号を除き、入力信号は 6［msec］以上の連続信号で切り替わるようになっています。
　入力をOFF⇒ONに切り替えたとき、6［msec］経過した段階で初めてコントローラは入力信号ONと
認識します。ON⇒OFFの切り替えについても同様です。（図 1）

入力信号 

コントローラの認識 

6［msec］ 6［msec］ 

認識しない 認識しない 

図1.入力信号の認識
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入力 

000：スタート 

001：原点復帰 

002：サーボON

300：アラーム 

301：レディ 

302：位置決め完了 

303：原点復帰完了 

304：サーボON 
　　  ステータス 

出力 

原点復帰中 

⑥ 

④ ② 

① 

③ 

L

H

H

⑤ 

原点復帰動作のタイミングチャート（標準ポジショナモード）

原点復帰動作は以下の手順で行なってください。
※指令開始前にレディ出力がON、アラーム出力がONとなっているのを確認してください。
　① サーボON入力をON ④ 位置決め完了出力OFFを確認
　② サーボONステータス出力ONを確認 ⑤ 原点復帰入力をOFF
　③ 原点復帰入力をON ⑥ 原点復帰完了出力ONを確認して終了
＊一時停止・＊キャンセル入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。
原点復帰入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力がOFF
の場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。

2軸仕様の場合、2軸同時に原点復帰を開始する設定に、出荷時されています。
パラメータを変更設定することにより、原点復帰に順序をつけることができます。
軸別パラメータNo.13「SIO･PIO原点復帰時順序」に、先に原点復帰をさせたい軸No.のパラメータ値を、
後からの軸No.のパラメータ値より小さい値を設定します。
例）2軸目が原点復帰完了後に、1軸目原点復帰を行なう場合
　　軸別パラメータNo.13を、1軸目＝ 1　2軸目 =0に設定します。

5.2　原点復帰
　原点復帰動作のタイミングを以下に示します。
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入力 

000：スタート 

001：原点復帰 

002：サーボON

300：アラーム 

301：レディ 

302：位置決め完了 

303：原点復帰完了 

304：サーボON 
　　  ステータス 

出力 

原点復帰中 

⑥ 

④ ② 

① 

③ 

L

H

H

⑤ 

原点復帰動作のタイミングチャート（標準ポジショナモード）

原点復帰動作は以下の手順で行なってください。
※指令開始前にレディ出力がON、アラーム出力がONとなっているのを確認してください。
　① サーボON入力をON ④ 位置決め完了出力OFFを確認
　② サーボONステータス出力ONを確認 ⑤ 原点復帰入力をOFF
　③ 原点復帰入力をON ⑥ 原点復帰完了出力ONを確認して終了
＊一時停止・＊キャンセル入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。
原点復帰入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力がOFF
の場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。

2軸仕様の場合、2軸同時に原点復帰を開始する設定に、出荷時されています。
パラメータを変更設定することにより、原点復帰に順序をつけることができます。
軸別パラメータNo.13「SIO･PIO原点復帰時順序」に、先に原点復帰をさせたい軸No.のパラメータ値を、
後からの軸No.のパラメータ値より小さい値を設定します。
例）2軸目が原点復帰完了後に、1軸目原点復帰を行なう場合
　　軸別パラメータNo.13を、1軸目＝ 1　2軸目 =0に設定します。

5.2　原点復帰
　原点復帰動作のタイミングを以下に示します。
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　③ 原点復帰入力をON ⑥ 原点復帰完了出力ONを確認して終了
＊一時停止・＊キャンセル入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。
原点復帰入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力がOFF
の場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。

2軸仕様の場合、2軸同時に原点復帰を開始する設定に、出荷時されています。
パラメータを変更設定することにより、原点復帰に順序をつけることができます。
軸別パラメータNo.13「SIO･PIO原点復帰時順序」に、先に原点復帰をさせたい軸No.のパラメータ値を、
後からの軸No.のパラメータ値より小さい値を設定します。
例）2軸目が原点復帰完了後に、1軸目原点復帰を行なう場合
　　軸別パラメータNo.13を、1軸目＝ 1　2軸目 =0に設定します。

5.2　原点復帰
　原点復帰動作のタイミングを以下に示します。

 警告 : メカエンド近傍でサーボ ON すると磁極相検出が正常に行なわれず、磁極不確定エラーま

たは磁極検出エラーの原因となります。

 スライダやロッドなどをメカエンドから離してサーボ ON してください。
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5.3　ポジション移動
　ポジション移動のタイミングを以下に示します。

ポジション移動のタイミングチャート（標準ポジショナモード）
T1：6msec以上

ポジション移動は以下の手順で行ないます。
※位置決め完了出力、原点復帰完了出力、サーボONステータス出力が全てONの状態であることを確認
　してください。
　① 品種・ポジションNo入力を切り替えます
　② スタート入力をON
　③ 位置決め完了出力OFFを確認
　④ スタート入力をOFF
　⑤ 位置決め完了出力ONを確認
　　 以下①～⑤の手順を順に繰り返します。
＊一時停止・＊キャンセル入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。

入力 

000：スタート 

007～022：品種・ 
 ポジション 
　　　　　 入力 

002：サーボON

300：アラーム 

301：レディ 

302：位置決め完了 

303：原点復帰完了 

304：サーボON 
　　  ステータス 

出力 

⑥ 
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⑩ 
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① 
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H
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※押し付け、補間動作を行いたい場合は、スタート入力をONする前にそれぞれの入力をONしておいて
　ください。OFFするタイミングはスタート入力OFF以降にしてください。　
※ポジション移動中、一時停止、キャンセル入力は受け付けますが、サーボON入力OFFによるサーボ
　OFFは受け付けません。（位置決め完了出力がONの時のみサーボOFFを受け付けます。）
※ スタート入力をONしている間は実際のポジション移動が完了しても位置決め完了出力はONされない
　ので、位置決め完了を検出するために必ず④のスタート入力OFFを行ってください。

※ 位置決め完了出力／押付け完了出力については、スタート信号がOFFに切り替わるまでこれらの信号
　は出力されません。（I/O制御のハンドシェークのため）

※ スタート入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力が
　OFFの場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。
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第 4章　2軸独立モード

　2軸仕様の場合、各軸を別々に制御できます。スタート入力・位置決め完了出力等が、各軸用に分かれて
います。
　ポジションNo.の指定は共通で使用しますが、ポジション入力1～13（PC1～13）の13ビットを、1軸目
のポジションNo.指定ビットと、2軸目のポジションNo.指定ビットの、２つに分けます。

1.　I／Oインターフェイスリスト
ピンNo. 区分 ポートNo. 機能 信号略称 機能の概要 ケーブル色
1A P24 外部電源 24V   P24 1-茶
1B 016 ポジション入力 7 PC7 1-赤
2A 017 ポジション入力 8 PC8 1-橙
2B 018 ポジション入力 9 PC9 　　　

（ポジション入力 1～ 6と同様）
1-黄

3A 019 ポジション入力 10 PC10 1-緑
3B 020 ポジション入力 11 PC11 1-青
4A 021 ポジション入力 12 PC12 1-紫
4B 022 ポジション入力 13 PC13 1-灰
5A 023 エラーリセット RES 立ち上がりエッジでアラームリセット 1-白
5B 000 1軸目スタート CSTR1 1軸目、立ち上がりエッジで移動開始 1-黒
6A 001 1軸目原点復帰 HOME1 1軸目、立ち上がりエッジで原点復帰動作開始 2-茶
6B 002 1軸目サーボON SON1 1軸目、ONの間、サーボON　OFFの間、サーボOFF 2-赤
7A 入力 003 ＊ 1軸目一時停止 ＊ STP1 1軸目、ONで移動可能、OFFで減速停止 2-橙
7B 004 ＊ 1軸目キャンセル ＊CANC1 1軸目、OFFで残移動量をキャンセル 2-黄
8A 005 2軸目スタート CSTR2 2軸目、立ち上がりエッジで移動開始 2-緑
8B 006 2軸目原点復帰 HOME2 2軸目、立ち上がりエッジで原点復帰動作開始 2-青
9A 007 2軸目サーボON SON2 2軸目、ONの間、サーボON　OFFの間、サーボOFF 2-紫
9B 008 ＊ 2軸目一時停止 ＊ STP2 2軸目、ONで移動可能、OFFで減速停止 2-灰

10A 009 ＊ 2軸目キャンセル ＊CANC2 2軸目、OFFで残移動量をキャンセル 2-白
10B 010 ポジション入力 1 PC1 ポジション入力 1～ 13の 13ビットを 1軸目の 2-黒
11A 011 ポジション入力 2 PC2 ポジションNo.指定ビットと、2軸目のポジシ 3-茶
11B 012 ポジション入力 3 PC3 ョンNo.指定ビットの、2つに分けて使用。 3-赤
12A 013 ポジション入力 4 PC4 3-橙
12B 014 ポジション入力 5 PC5 3-黄
13A 015 ポジション入力 6 PC6 3-緑
13B 300 ＊アラーム ＊ ALM 正常時ON、アラーム発生でOFF。 3-青
14A 301 レディ RDY 運転可能状態でON 3-紫

14B 302 1軸目位置決め完了 PEND1
1軸目、目標位置まで移動して、位置決め幅に

3-灰入るとON
15A

出力
303 1軸目原点復帰完了 HEND1 1軸目、電源投入時OFF、原点復帰完了後ON 3-白

15B 304 1軸目サーボON SVON1 1軸目、サーボON時ON、サーボOFF時OFF。 3-黒

16A 305 2軸目位置決め完了 PEND2
2軸目、目標位置まで移動して、位置決め幅に

4-茶入るとON
16B 306 2軸目原点復帰完了 HEND2 2軸目、電源投入時OFF、原点復帰完了後ON 4-赤
17A 307 2軸目サーボON SVON2 2軸目、サーボON時ON、サーボOFF時OFF。 4-橙
17B N 外部電源 0V 　 N 4-黄

＊：B接点（常時ON）
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2.　パラメータ

　2軸独立モードでは、以下のパラメータ設定が必要です。

その他パラメータNo.72「ポジショナモードパラメータ2」に、1軸目ポジションNo.の入力ビット数を指
定します。ポジション入力 1～ 13の 13ビットの内、1軸目に何ビット割り振るかを指定します。ここで
指定したビット数の残りが 2軸目に割り当てられます。
また、「ポジションNo入力方式指定」をバイナリにするかBCDにするかでこのパラメータの内容がビット
単位か BCD桁数単位か変わります。

例）次のようにパラメータが割りついていた場合
その他パラメータNo.71＝ 0（バイナリ）「ポジションNo入力方式指定」
その他パラメータNo.72＝ 7「1軸目ポジションNo入力ビット数指定」

1軸目のポジションNo.入力はポジション入力1～7（010～016）の7ビットにバイナリで割り当てられ、
No.1～ 127までの入力が可能です。
2軸目のポジションNo入力には、残りの6ビットが割当てられます。ポジション入力8～13（017～022）
の 6ビットがバイナリで割り当てられ、No.1～ 63までの入力が可能です。

種別 No パラメータ 機能
25 運転モード種別 3：2軸独立モード

71 ポジショナモードパラメータ 1
ポジションNo入力方式指定（0：バイナリ、≠ 0：BCD）

その他
※初期値 0：バイナリ
1軸目ポジションNo入力ビット数指定

72 ポジショナモードパラメータ 2 バイナリ時：ビット数　1～ 12ビット
BCD時：BCD桁数　1～ 2桁

第 3部　ポジショナモード編
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3.　各入力信号の詳細
■ポジション入力 1～ 13（PC1～ 13）
PC1～13の13ビットを1軸目のポジションNo.指定ビットと、2軸目のポジションNo.指定ビットの、２
つに分けます。
例）次のようにパラメータが割りついていた場合
その他パラメータNo.71＝ 0（バイナリ）「ポジションNo入力方式指定」
その他パラメータNo.72＝ 7「1軸目ポジションNo入力ビット数指定」

1軸目のポジションNo.入力は、PC1～7（010～016）の7ビットにバイナリで割り当てられNo.1～127
までの入力が可能です。
2軸目のポジションNo入力には、残りの 6ビットが割当てられます。PC8～ 13（017～ 022）の 6ビッ
トがバイナリで割り当てられ、No.1～ 63までの入力が可能です。
PC1～ 13のON/OFFによる各軸のポジションNo.の指定は、下図の様になります。

また、その他パラメータNo.71により、BCD入力に変更可能です。
BCD入力では、1桁 4ビット使用します。ポジション入力は 13ビットの為、各軸の桁数の合計は 3桁に
なります。
以下の様なパラメータ設定を行なった場合
　その他パラメータNo.71＝ 1（BCD）「ポジションNo入力方式指定」
　その他パラメータNo.72＝ 8「1軸目ポジションNo入力ビット数指定」
　（4ビット単位での入力になります。）
1軸目のポジションNo入力はPC1～ 8（010～ 017）の 8ビットにBCD（2桁）で割り当てます。（ポジ
ションNo.1～ 99の指定が可能）PC1～ 4に一の位、PC5～ 8に十の位を指定します。
2軸目のポジションNo.入力は PC9～ 13（011～ 022）の 5ビット（実質 4ビット）に BCD（1桁）で
割り当てます。（ポジションNo.1～ 9の指定が可能）

■ 1軸目スタート（CSTR1）
この信号のOFF→ONの立ち上がりエッジを検出すると、1軸目が指定されたポジションデータの位置へ
移動開始します。ポジションNo.は、PC1～13の13ビットの内、その他パラメータNo.72で設定したビッ
ト数で指定します。出荷時はバイナリ指定になっています。
実行する前に、目標位置・速度・加速度・減速度をポジションデータとして予め設定しておく必要があり
ます。設定には、パソコン（対応ソフト）またはティーチングボックスを使用します。
電源投入後、一度も原点復帰を行なっていない状態（HEND出力信号がOFFの状態）でこの指令を行なっ
た場合、C6F原点復帰未完了エラーが発生します。

　　2軸目ポジションNo.指定 ポジションNo. 1軸目ポジションNo.指定
PC13 PC12 PC11 PC10 PC9 PC8 PC7 PC6 PC5 PC4 PC3 PC2 PC1

0 0 0 0 0 1 1 0 0 0 0 0 0 1
0 0 0 0 1 0 2 0 0 0 0 0 1 0
0 0 0 0 1 1 3 0 0 0 0 0 1 1

1 1 1 1 1 0 62 0 1 1 1 1 0 0
1 1 1 1 1 1 63 0 1 1 1 1 1 1

126 1 1 1 1 1 1 0
127 1 1 1 1 1 1 1

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

‥
 ‥

第 3部　ポジショナモード編

326



327

第 3部　ポジショナモード編

第
3
部　

第
4
章

2
軸
独
立
モ
ー
ド

311

第 3部　ポジショナモード編

■ 2軸目スタート（CSTR2）
この信号のOFF→ONの立ち上がりエッジを検出すると、2軸目が指定されたポジションデータの位置へ
移動開始します。ポジションNo.は、PC1～ 13の 13ビットの内、1軸目で使用した残りのビット数で
指定します。以下「スタート 1（CSTR1）」と同様です。

■ 1軸目一時停止（＊ STP1）
移動中に、この信号がOFF状態になると減速停止を行ないます。
なお、残移動量は保留された状態になっており、再度ON状態となった時点で残移動量の移動が再開され
ます。
もし、OFF状態で移動指令そのものを打ち切りたい場合は、この信号がOFFの時にキャンセル1信号をOFF
して残移動量をキャンセルして下さい。
用途としては、
① 装置周りの進入検知センサなどの、サーボON状態での軸停止を行なう軽度の安全対策用
② 他の機器との干渉防止
③ センサや LS検出による位置決め
などにご利用ください。
（注）原点復帰中に入力された場合、メカエンド押し付け前は移動指令が保留されますが、押付け反転後に

入力された場合は原点復帰を最初からやり直します。

■ 2軸目一時停止（＊ STP2）
2軸目の移動中にこの信号がOFF状態になると減速停止します。
以下、移動指令を打ち切るための信号がキャンセル2信号以外は、「1軸目一時停止（＊STP1）」と同様です。

■ 1軸目キャンセル（＊CANC1）
1軸目の移動中に、この信号がOFF状態になると減速停止を行います。残移動量はキャンセルされた状態
になり、再度ON状態になっても移動は再開しません。

■ 2軸目キャンセル（＊CANC2）
2軸目の移動中に、この信号がOFF状態になると減速停止を行います。残移動量はキャンセルされた状態
になり、再度ON状態になっても移動は再開しません。

■ 1軸目原点復帰（HOME1）
この信号のOFF→ONへのエッジを検出すると、1軸目が原点復帰動作を開始します。
原点復帰が完了するとHEND1信号が出力されます。この信号は原点復帰完了後も何度でも入力可能となっ
ています。
（注）インクリメント仕様のアクチュエータでは、電源投入後に必ず原点復帰が必要です。

■ 2軸目原点復帰（HOME2）
この信号のOFF→ONへのエッジを検出すると、2軸目が原点復帰動作を開始します。
原点復帰が完了するとHEND2信号が出力されます。
以下、「1軸目原点復帰（HOME1）」と同様です。
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4.　各出力信号の詳細
■ 1軸目位置決め完了（PEND1）
1軸目が目標位置に達して位置決め完了したことを示す信号です。
PLC側で上記MOVE信号を併せて状態判別にご使用ください。
電源投入後サーボON状態となって、コントローラが動作準備を完了した時点で位置偏差がインポジション
幅以内であればONとなります。
次に、スタート信号をONして移動指令すると、本信号はOFFとなり、スタート信号がOFFとなった後
に、位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内となった時点でONとなります。
本信号は一旦ONになると、その後位置偏差がインポジション幅を超えてもOFFにはなりません。
（注）スタート信号がONのままの状態では、位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内と

なっても本信号はONとならず、スタート信号がOFFとなった後にONとなります。
また、モータは停止していても、一時停止信号が入力されている、あるいはサーボOFF状態ではOFF
となります。

■ 2軸目位置決め完了（PEND2）
2軸目が目標位置に達して位置決め完了したことを示す信号です。
以下、「1軸目位置決め完了（PEND1）」と同様です。

■ 1軸目サーボオン（SON1）
この信号がONとなっている時、1軸目がサーボON状態となります。
スタート入力 /原点復帰入力により動作させるためには、サーボON入力がONしている必要があります。
サーボON入力がOFFの場合はこれらの動作指令は受け付けません。（指令が無視されるだけで、エラー
などにはなりません。）
（注）移動中にこの信号をOFFしても、減速停止しません。目標位置まで移動完了した後にサーボOFF

します。

■ 2軸目サーボオン（SON2）
この信号がONとなっている時、2軸目がサーボON状態となります。
以下、「1軸目サーボオン（SON1）」と同様です。

■エラーリセット（RES）
①エラー発生時のアラーム出力信号（＊ ALM）の解除
エラーが発生した場合は内容を確認した後に、この信号をONしてください。
立ち上がりを検出するとエラーリセットを行ないます。　
（注）エラーの内容によっては解除できない場合もあります。詳細は「10．トラブルシューティング」を

ご参照ください。
コールドスタートレベル以上のエラーは解除できません。電源再投入が必要です。詳細は、付録
「エラーレベル管理」をご参照ください。
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4.　各出力信号の詳細
■ 1軸目位置決め完了（PEND1）
1軸目が目標位置に達して位置決め完了したことを示す信号です。
PLC側で上記MOVE信号を併せて状態判別にご使用ください。
電源投入後サーボON状態となって、コントローラが動作準備を完了した時点で位置偏差がインポジション
幅以内であればONとなります。
次に、スタート信号をONして移動指令すると、本信号はOFFとなり、スタート信号がOFFとなった後
に、位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内となった時点でONとなります。
本信号は一旦ONになると、その後位置偏差がインポジション幅を超えてもOFFにはなりません。
（注）スタート信号がONのままの状態では、位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内と

なっても本信号はONとならず、スタート信号がOFFとなった後にONとなります。
また、モータは停止していても、一時停止信号が入力されている、あるいはサーボOFF状態ではOFF
となります。

■ 2軸目位置決め完了（PEND2）
2軸目が目標位置に達して位置決め完了したことを示す信号です。
以下、「1軸目位置決め完了（PEND1）」と同様です。

■ 1軸目サーボオン（SON1）
この信号がONとなっている時、1軸目がサーボON状態となります。
スタート入力 /原点復帰入力により動作させるためには、サーボON入力がONしている必要があります。
サーボON入力がOFFの場合はこれらの動作指令は受け付けません。（指令が無視されるだけで、エラー
などにはなりません。）
（注）移動中にこの信号をOFFしても、減速停止しません。目標位置まで移動完了した後にサーボOFF

します。

■ 2軸目サーボオン（SON2）
この信号がONとなっている時、2軸目がサーボON状態となります。
以下、「1軸目サーボオン（SON1）」と同様です。

■エラーリセット（RES）
①エラー発生時のアラーム出力信号（＊ ALM）の解除
エラーが発生した場合は内容を確認した後に、この信号をONしてください。
立ち上がりを検出するとエラーリセットを行ないます。　
（注）エラーの内容によっては解除できない場合もあります。詳細は「10．トラブルシューティング」を

ご参照ください。
コールドスタートレベル以上のエラーは解除できません。電源再投入が必要です。詳細は、付録
「エラーレベル管理」をご参照ください。

 警告 : メカエンド近傍でサーボ ON すると磁極相検出が正常に行なわれず、磁極不確定エラーま

たは磁極検出エラーの原因となります。

 スライダやロッドなどをメカエンドから離してサーボ ON してください。
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4.　各出力信号の詳細
■ 1軸目位置決め完了（PEND1）
1軸目が目標位置に達して位置決め完了したことを示す信号です。
PLC側で上記MOVE信号を併せて状態判別にご使用ください。
電源投入後サーボON状態となって、コントローラが動作準備を完了した時点で位置偏差がインポジション
幅以内であればONとなります。
次に、スタート信号をONして移動指令すると、本信号はOFFとなり、スタート信号がOFFとなった後
に、位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内となった時点でONとなります。
本信号は一旦ONになると、その後位置偏差がインポジション幅を超えてもOFFにはなりません。
（注）スタート信号がONのままの状態では、位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内と

なっても本信号はONとならず、スタート信号がOFFとなった後にONとなります。
また、モータは停止していても、一時停止信号が入力されている、あるいはサーボOFF状態ではOFF
となります。

■ 2軸目位置決め完了（PEND2）
2軸目が目標位置に達して位置決め完了したことを示す信号です。
以下、「1軸目位置決め完了（PEND1）」と同様です。

■ 1軸目サーボオン（SON1）
この信号がONとなっている時、1軸目がサーボON状態となります。
スタート入力 /原点復帰入力により動作させるためには、サーボON入力がONしている必要があります。
サーボON入力がOFFの場合はこれらの動作指令は受け付けません。（指令が無視されるだけで、エラー
などにはなりません。）
（注）移動中にこの信号をOFFしても、減速停止しません。目標位置まで移動完了した後にサーボOFF

します。

■ 2軸目サーボオン（SON2）
この信号がONとなっている時、2軸目がサーボON状態となります。
以下、「1軸目サーボオン（SON1）」と同様です。

■エラーリセット（RES）
①エラー発生時のアラーム出力信号（＊ ALM）の解除
エラーが発生した場合は内容を確認した後に、この信号をONしてください。
立ち上がりを検出するとエラーリセットを行ないます。　
（注）エラーの内容によっては解除できない場合もあります。詳細は「10．トラブルシューティング」を

ご参照ください。
コールドスタートレベル以上のエラーは解除できません。電源再投入が必要です。詳細は、付録
「エラーレベル管理」をご参照ください。

(注 ) エラーの内容によっては解除できない場合もあります。詳細は、付録「PSEL トラブルシューティ

ング」をご参照ください。 
コールドスタートレベル以上のエラーは解除できません。電源再投入が必要です。詳細は、付

録「エラーレベル管理」をご参照ください。
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■ 1軸目原点復帰完了（HEND1）
本信号は、電源投入時はOFF状態になっており、
①スタート信号による最初の移動指令に伴う原点復帰動作が完了した時点
②原点復帰 1信号の入力により原点復帰動作が完了した時点
でONとなります。
本信号は一旦ONになると入力電源遮断されるか、再度原点復帰 1信号が入るまでOFFになりません。

■ 2軸目原点復帰完了（HEND2）
本信号は、電源投入時はOFF状態になっており、
①スタート信号による最初の 2軸目の移動指令に伴う原点復帰動作が完了した時点
② 2軸目原点復帰信号（HOME2）の入力により 2軸目の原点復帰動作が完了した時点
でONとなります。
本信号は、一旦ONになると入力電源が遮断されるか、再度 2軸目原点復帰信号（HOME2）が入るまで
OFFしません。

■アラーム（＊ ALM）
本信号はコントローラが正常動作状態でONとなり、アラーム状態となるとOFFとなります。
動作解除レベル以上のエラー発生時にOFFします。
PLC側では、本信号のOFF状態をモニタして装置全体での適切な安全対策を施してください。
アラーム内容の詳細は、付録「◎エラーレベル管理について」「◎エラー表」をご参照ください。

■レディ（RDY）
主電源投入後、初期化が正常に終了し、コントローラの制御が可能になるとONします。
コールドスタートレベル以上のエラーが発生するとOFFします。
PLC側での制御開始の条件としてご使用ください。

■サーボON出力 1（SVON1）
1軸目がサーボON状態になるとONします。移動指令はサーボON出力がONしてから行ってください。

■サーボON出力 2（SVON2）
2軸目がサーボON状態になるとONします。移動指令はサーボON出力がONしてから行ってください。

第 3部　ポジショナモード編

329



330

第 3部　ポジショナモード編

第
3
部　

第
4
章

2
軸
独
立
モ
ー
ド

314

第 3部　ポジショナモード編

5.　タイミングチャート
5.1　入出力信号の認識
　本コントローラの入力信号は、チャタリングやノイズ等による誤動作を防止するために入力時定数が設
けられています。
　一部の信号を除き、入力信号は 6［msec］以上の連続信号で切り替わるようになっています。
　入力をOFF⇒ONに切り替えたとき、6［msec］経過した段階で初めてコントローラは入力信号ONと
認識します。ON⇒OFFの切り替えについても同様です。（図 1）

入力信号 

コントローラの認識 

6［msec］ 6［msec］ 

認識しない 認識しない 

図1.入力信号の認識
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原点復帰動作のタイミングチャート（標準ポジショナモード）

原点復帰動作は以下の手順で行なってください。
※指令開始前にレディ出力がON、アラーム出力がOFFとなっているのを確認してください。
　① サーボON入力をON
　② サーボONステータス出力ONを確認
　③ 原点復帰入力をON
　④ 位置決め完了出力OFFを確認
　⑤ 原点復帰入力をOFF
　⑥ 原点復帰完了出力ONを確認して終了
＊一時停止・＊キャンセル入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。
原点復帰入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力がOFF
の場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。

5.2　原点復帰
　原点復帰動作のタイミングを以下に示します。（　）内は 2軸目のポートNo.です。

入力 

000：スタート 
（005） 

001：原点復帰 
（006） 

002：サーボON 
（007） 

300：アラーム 

301：レディ 

302：位置決め完了 
（305） 

303：原点復帰完了 
（306） 

304：サーボON 
（307）ステータス 
 

出力 

原点復帰中 

⑥ 

④ ② 

① 

③ 

L

H

H

⑤ 
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 警告 : メカエンド近傍でサーボ ON すると磁極相検出が正常に行なわれず、磁極不確定エラーま

たは磁極検出エラーの原因となります。

 スライダやロッドなどをメカエンドから離してサーボ ON してください。
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5.3　ポジション移動
　ポジション移動のタイミングを以下に示します。（　）内は 2軸目のポートNo.です。

ポジション移動のタイミングチャート（標準ポジショナモード）
T1：6msec以上

ポジション移動は以下の手順で行ないます。
※位置決め完了出力、原点復帰完了出力、サーボONステータス出力が全てONの状態であることを確認
　してください。
　① ポジションNo入力（BCD入力）を切り替えます
　② スタート入力をON
　③ 位置決め完了出力OFFを確認
　④ スタート入力をOFF
　⑤ 位置決め完了出力ONを確認
　　 以下①～⑤の手順を順に繰り返します。
＊一時停止・＊キャンセル入力は B 接点入力（常時 ON）です。ON の状態で動作させてください。

※ポジション移動中、一時停止、キャンセル入力は受け付けますが、サーボON入力OFFによるサーボ
　OFFは受け付けません。（位置決め完了出力がONの時のみサーボOFFを受け付けます。）
※ スタート入力をONしている間は実際のポジション移動が完了しても位置決め完了出力はONされない
　ので、位置決め完了を検出するために必ず④のスタート入力OFFを行ってください。

※ 位置決め完了出力／押付け完了出力については、スタート信号がOFFに切り替わるまでこれらの信号
　は出力されません。（I/O制御のハンドシェークのため）

※ スタート入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力が
　OFFの場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。

入力 

000：スタート 
（005） 

007～022：ポジション 
　　　　　 入力 

002：サーボON 
（007） 

300：アラーム 

301：レディ 

302：位置決め完了 
（305） 

303：原点復帰完了 
（306） 

304：サーボON 
（307）ステータス 

出力 

⑥ 

⑦ 

⑧ 

⑨ 

⑩ 

④ ② 

① 
Pos A Pos B

③ 

H

H

H
T1

H

H

⑤ 
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第 5章　ティーチモード

　通常の位置決め動作の他に、IOよりジョグ・インチング動作・ティーチング操作が可能です。
　IOよりアクチュエータを移動させ、現在位置をポジションデータに書き込むことができるティーチモード
への切替え入力があります。

注意：ティーチングしたポジションデータは電源OFFで消去してしまいます。ポジションデータを
保持する為には、以下のいずれかの手段が必要です。
・オプションのシステムメモリバッテリを装着して、ポジションデータをバッテリバックアップ
　します。その他パラメータNo.20＝ 2に設定変更が必要です。
　この場合、バッテリ電圧低下によりポジションデータが消去してしまう恐れがあります。
　（バッテリの交換期間は約 5年です。）
　電圧低下警告レベルのエラー発生時にバッテリ交換を行なえばデータは保持されています。
　電圧低下異常レベルのエラーが発生してしまうとデータは消去されています。
　IOのシステムバッテリエラー出力を上位 PLC等で監視する様にしてください。
・ティーチングボックスまたはパソコン（対応ソフト）を使用してポジションデータをフラッ
　シュメモリに書き込みます。
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1.　I／Oインターフェイスリスト
ピンNo. 区分 ポートNo. 信号名称 信号略称 機能の概要 ケーブル色
1A P24 外部電源 24V   P24 1-茶
1B 016 1軸目ジョグ移動－ JOG1－ ONの間、1軸目マイナス方向移動 1-赤
2A 017 2軸目ジョグ移動＋ JOG2＋ ONの間、2軸目プラス方向移動 1-橙
2B 018 2軸目ジョグ移動－ JOG2－ ONの間、2軸目マイナス方向移動 1-黄
3A 019 インチング（0.01mm） IC001 インチング距離 0.01mm指定 1-緑
3B 020 インチング（0.1mm） IC01 インチング距離 0.1mm指定 1-青
4A 021 インチング（0.5mm） IC05 インチング距離 0.5mm指定 1-紫
4B 022 インチング（1mm） IC1 インチング距離 1mm指定 1-灰
5A 023 エラーリセット RES 立ち上がりエッジでアラームリセット 1-白

5B 000
スタート CSTR 立ち上がりエッジで移動開始

1-黒現在位置書込み PWRT ティーチモードで現在位置書込み

6A 001 サーボON SON
ONの間、サーボON

2-茶OFFの間、サーボOFF
6B 入力 002 ＊一時停止 ＊ STP ON：移動可能、OFF：減速停止 2-赤
7A 003 ポジション入力 1 PC1 移動させるポジションNo.を入力します。 2-橙
7B 004 ポジション入力 2 PC2 スタート入力のON 6msec前には確実に指定 2-黄
8A 005 ポジション入力 3 PC3 してください。 2-緑
8B 006 ポジション入力 4 PC4 ポジションNo.はバイナリで入力します。 2-青
9A 007 ポジション入力 5 PC5 （出荷時） 2-紫
9B 008 ポジション入力 6 PC6 ティーチモードでは、現在位置を書き込むポジ 2-灰

10A 009 ポジション入力 7 PC7 ションNo.を指定します。 2-白
10B 010 ポジション入力 8 PC8 ポジションNo.はバイナリで入力します。 2-黒
11A 011 ポジション入力 9 PC9 （出荷時） 3-茶
11B 012 ポジション入力 10 PC10 3-赤
12A 013 ポジション入力 11 PC11 3-橙

12B 014 ティーチモード指定 MODE
ON：ティーチモード、

3-黄OFF：ポジショナモード
13A 015 1軸目ジョグ移動＋ JOG1＋ ONの間、1軸目プラス方向移動 3-緑
13B 300 ＊アラーム ＊ ALM 正常時ON、アラーム発生でOFF。 3-青
14A 301 レディ RDY 運転可能状態でON 3-紫

位置決め完了 PEND
目標位置まで移動して、位置決め幅に入ると

14B 302 ONします。 3-灰

出力
書込み完了 WEND ポジションデータへ書込み完了でON

15A 303 原点復帰完了 HEND 電源投入時OFF、原点復帰完了後ON 3-白
15B 304 サーボON出力 SVON サーボON時ON、サーボOFF時OFF。 3-黒
16A 305 ティーチモード出力 TCMD ティーチモード時ON 4-茶
16B 306 システムバッテリエラー SSER システムバッテリ電圧警告レベルでON 4-赤
17A 307 4-橙
17B N 外部電源 0V 　 N 4-黄

＊：B接点（常時ON）
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2.　パラメータ

　ティーチモードとして使用する為には、その他パラメータNo.25＝ 4に設定します。
　ポジションNo.はバイナリ指定に出荷時なっていますが、BCDに変更したい場合には、その他パラメータ
No.25に0以外の数値を設定してください。

No パラメータ 機能
25 運転モード種別 4：ティーチモード

その他
71 ポジショナモードパラメータ1

ポジションNo入力方式指定（0：バイナリ、≠0：BCD）
※初期値 0：バイナリ

3.　各入力信号の詳細
■スタート（CSTR）
この信号のOFF→ONへの立ち上がりエッジを検出すると、PC1～PC11の11ビットのバイナリコード
による目標ポイント番号を読込み、対応するポジションデータの目標位置に位置決めします。
実行する前に、目標位置、速度・加速度・減速度の動作データは、パソコン /ティーチングボックスを
使用してポジションテーブルに予め設定しておく必要があります。
電源投入後、一度も原点復帰動作を行っていない状態（HEND出力信号がOFFの状態）でこの指令を
行なった場合は、原点復帰動作を行います。

■ポジション入力1～11（PC1～PC11）
スタート信号のOFF→ONによる移動指令において、PC1～PC11の信号を11ビットのバイナリコード
による指令ポジション番号として読み込みます。
各ビットの重みは、PC1が20、PC2が21、PC3が22、PC4が23 、PC11が210で1～1500（最大）までの
ポジション番号を指定することができます。
ティーチモードでは、現在位置を書き込むポジションNo.を指定します。
PWRT入力をONすると、バイナリで指示されたポジションNo.へ現在位置を書き込みます。
また、ポジションNo.の指定をその他パラメータNo.71により、BCD入力に切替可能です。
その他パラメータNo.71＝ 1 （0以外）BCD入力
（出荷時その他パラメータNo.71＝ 0　 バイナリ入力）
BCD入力の場合、PC1～4一の位、PC5～8十の位を指定します。（ポジションNo.1～99の指定が可能。）

■一時停止（＊STP）
移動中に、この信号がOFF状態になると減速停止を行ないます。
なお、残移動量は保留された状態になっており、再度ON状態となった時点で残移動量の移動が再開され
ます。
用途としては、
装置周りの進入検知センサなどの、サーボON状態での軸停止を行なう軽度の安全対策用
他の機器との干渉防止
センサやLS検出による位置決め

などにご利用ください。
（注）原点復帰中に入力された場合、メカエンド押し付け前は移動指令が保留されますが、押付け反転後に

入力された場合は原点復帰を最初からやり直します。
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■サーボオン（SON）
この信号がONとなっている時、サーボON状態となります。
PLC側で装置全体の安全回路を構築する上で、サーボON/OFFの制御が必要な場合に使用してください。
スタート入力 /ジョグ入力により動作させるためには、サーボON入力がONしている必要があります。サーボ
ON入力がOFFの場合はこれらの動作指令は受け付けません。（指令が無視されるだけで、エラーなどに
はなりません。）
（注）移動中にこの信号をOFFしても、減速停止しません。目標位置まで移動完了した後にサーボOFF

します。

■エラーリセット（RES）
エラー発生時のアラーム出力信号（＊ ALM）の解除を行います。
エラーが発生した場合は内容を確認した後に、この信号をONしてください。
 立ち上がりを検出するとエラーリセットを行ないます。
（注）コールドスタートレベル以上のエラーは解除できません。電源再投入が必要です。詳細は、付録「エラー

レベル管理」をご参照ください。

■ティーチモード指定（MODE）
この信号をONすることにより、通常位置決めモードからティーチモードに切り替わります。モードが切り
替わると TCMD出力がONします。
PLC側では、TCMD出力がON状態を確認して、PWRT・JOG1＋等の操作を受け付けてください。
通常位置決めモードに戻すには、この信号をOFFします。
PLC側では、TCMD出力がOFF状態を確認して、通常位置決めモードの操作を受け付けてください。
ジョグ移動中に、この信号をOFFしても位置決めモードには戻りません。停止もしません。移動完了後に
位置決めモードに戻ります。
位置決めモードのサーボON状態かつジョグ入力（JOG1＋ ,JO1－等）がONになっていた場合、この信号
をONすると移動を開始します。ご注意ください。

■現在位置書込み（PWRT）
上述の TCMD出力信号がON状態で有効になります。
この信号を連続して20msec以上ONすると、この時点で検出したPC1～PC11で指定されているバイナリ
コードによるポジション番号を読込み、対応するポジションデータの目標位置に現在位置データを書込み
ます。
目標位置以外のデータ（速度、加減速度、位置決め幅等）は未定義であればパラメータの初期値を書込み
ます。（全軸共通パラメータNo.11,12,13）
書込みが正常に終了しますとWEND出力信号がONします。
PLC側はWENDがONしたら本信号をOFFしてください。コントローラは本信号がOFFになるとWEND
をOFFします。
（注）原点復帰未完了時に書込みを行った場合エラーが発生します。ジョグ移動中には書込みはできません。

第 3部　ポジショナモード編

336

 警告 : メカエンド近傍でサーボ ON すると磁極相検出が正常に行なわれず、磁極不確定エラーま

たは磁極検出エラーの原因となります。

 スライダやロッドなどをメカエンドから離してサーボ ON してください。

320

第 3部　ポジショナモード編

■サーボオン（SON）
この信号がONとなっている時、サーボON状態となります。
PLC側で装置全体の安全回路を構築する上で、サーボON/OFFの制御が必要な場合に使用してください。
スタート入力 /ジョグ入力により動作させるためには、サーボON入力がONしている必要があります。サーボ
ON入力がOFFの場合はこれらの動作指令は受け付けません。（指令が無視されるだけで、エラーなどに
はなりません。）
（注）移動中にこの信号をOFFしても、減速停止しません。目標位置まで移動完了した後にサーボOFF

します。

■エラーリセット（RES）
エラー発生時のアラーム出力信号（＊ ALM）の解除を行います。
エラーが発生した場合は内容を確認した後に、この信号をONしてください。
 立ち上がりを検出するとエラーリセットを行ないます。
（注）コールドスタートレベル以上のエラーは解除できません。電源再投入が必要です。詳細は、付録「エラー

レベル管理」をご参照ください。

■ティーチモード指定（MODE）
この信号をONすることにより、通常位置決めモードからティーチモードに切り替わります。モードが切り
替わると TCMD出力がONします。
PLC側では、TCMD出力がON状態を確認して、PWRT・JOG1＋等の操作を受け付けてください。
通常位置決めモードに戻すには、この信号をOFFします。
PLC側では、TCMD出力がOFF状態を確認して、通常位置決めモードの操作を受け付けてください。
ジョグ移動中に、この信号をOFFしても位置決めモードには戻りません。停止もしません。移動完了後に
位置決めモードに戻ります。
位置決めモードのサーボON状態かつジョグ入力（JOG1＋ ,JO1－等）がONになっていた場合、この信号
をONすると移動を開始します。ご注意ください。

■現在位置書込み（PWRT）
上述の TCMD出力信号がON状態で有効になります。
この信号を連続して20msec以上ONすると、この時点で検出したPC1～PC11で指定されているバイナリ
コードによるポジション番号を読込み、対応するポジションデータの目標位置に現在位置データを書込み
ます。
目標位置以外のデータ（速度、加減速度、位置決め幅等）は未定義であればパラメータの初期値を書込み
ます。（全軸共通パラメータNo.11,12,13）
書込みが正常に終了しますとWEND出力信号がONします。
PLC側はWENDがONしたら本信号をOFFしてください。コントローラは本信号がOFFになるとWEND
をOFFします。
（注）原点復帰未完了時に書込みを行った場合エラーが発生します。ジョグ移動中には書込みはできません。
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■ 1 軸目ジョグ移動(JOG1+,JOG1-)
上述の MODES 出力が ON 状態で有効になります。

この信号の OFF → ON の立ち上がりエッジを検出すると、1 軸目のアクチュエータが±各ソフ

トリミットまで移動を行います。

ソフトリミットに達すると強制的に減速停止しますが、アラームは出ません。

速度・加減速度はそれぞれ全軸共通のパラメータのNo.11(加速度初期値)、No.12(減速度初期値)、

No.13(速度初期値 )の値を使用します。

もし、±両方の JOG 信号が ON となった場合、先に入力された方向へ移動します。

移動中にこの信号の ON → OFF の立ち上がりエッジを検出すると減速停止を行います。

(注 )原点復帰完了前にジョグ移動を行うと、ソフトリミットが働かずメカエンドに衝突する危

険がありますので、充分注意してください。

■ インチング(N001 ～ 1)
ティーチモード時、インチング動作のインチング距離の指定をします。

N001 ～１の 4 ビットが各インチング距離に対応しています。

N001：0.01mm、N01：0.1mm、N05:0.5mm、N1：1mm
インチング距離に対応したビットが ON の状態で、ジョグ移動の入力を行うとインチング動作を

行います。(4 ビット全て OFF で、ジョグ動作)

複数のビットを ON した時、インチング距離は各ビットに対応した距離の和になります。
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4.　各出力信号の詳細
■位置決め完了（PEND）
目標位置に達して位置決め完了したことを示す信号です。
電源投入後サーボON状態となって、コントローラが動作準備を完了した時点でONとなります。
次に、スタート信号をONして移動指令すると、本信号はOFFとなり、スタート信号がOFFとなった後
に、位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内となった時点でONとなります。
本信号は一旦ONになると、その後位置偏差がインポジション幅を超えてもOFFにはなりません。
（注）スタート信号がONのままの状態では、位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内と

なっても本信号はONとならず、スタート信号がOFFとなった後にONとなります。
また、サーボOFF状態ではOFFとなります。

■原点復帰完了（HEND）
本信号は電源投入時はOFFになっています。（アクチュエータがインクリメンタル仕様の場合）原点復帰
動作が完了した時点でONします。
原点復帰動作の方法は、任意のポジションNo.を指示しスタート入力をONします。
本信号を、移動動作とティーチモードで現在位置書込みを行うときの条件としてください。
（注）インクリメント仕様のアクチュエータでは、電源投入後に必ず原点復帰が必要です。

ティーチモード時、原点復帰未完了の状態でもジョグ動作は可能ですが、ソフトリミットは無効
な状態です。この時の座標値は意味を持ちません。ストロークエンドとの干渉にはご注意ください。

本信号は一旦ONになると入力電源遮断されるか、再度原点復帰信号が入るまでOFFになりません。

■ティーチモード指定（MODES）
ティーチモード入力信号で教示モードが選択（MODE信号ON）され、ティーチモードが有効になるとON
します。
その後、MODE信号がOFFされるまでONしています。
PLC側では本信号がON状態になったのを確認してから、教示操作を開始してください。

■書込み完了（WEND）
教示タイプでのみ有効です。
本信号は、教示モード移行直後はOFF状態になっており、現在位置書込み信号によるポジションデータへ
の書込みが完了した時点でONとなります。
次に、現在位置書込み信号がOFFすると、本信号もOFFとなります。
PLC側は本信号がOFFしたら書込み動作完了と判断してください。

■アラーム（＊ ALM）
本信号はコントローラが正常動作状態でONとなり、アラーム状態となるとOFFとなります。
動作解除レベル以上のエラー発生時にOFFします。
PLC側では、本信号のOFF状態をモニタして装置全体での適切な安全対策を施してください。
アラーム内容の詳細は、付録「◎エラーレベル管理について」「◎エラー表」をご参照ください。

■レディ（RDY）
主電源投入後、初期化が正常に終了し、コントローラの制御が可能になるとONします。
コールドスタートレベル以上のエラーが発生するとOFFします。
PLC側での制御開始の条件としてご使用ください。
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■サーボON出力（SVON）
サーボON状態になるとONします。移動指令はサーボON出力がONしてから行ってください。

■システムバッテリエラー
オプションのシステムメモリバッテリの電圧が低下するとONします。
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5.　タイミングチャート
5.1　入出力信号の認識

入力信号 

コントローラの認識 

6［msec］ 6［msec］ 

認識しない 認識しない 

図1.入力信号の認識

　本コントローラの入力信号は、チャタリングやノイズ等による誤動作を防止するために入力時定数が設
けられています。
　一部の信号を除き、入力信号は 6［msec］以上の連続信号で切り替わるようになっています。
　入力をOFF⇒ONに切り替えたとき、6［msec］経過した段階で初めてコントローラは入力信号ONと
認識します。ON⇒OFFの切り替えについても同様です。（図 1）
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原点復帰動作のタイミングチャート（ティーチングポジショナモード）

原点復帰動作は以下の手順で行なってください。
※指令開始前にレディ出力がON、アラーム出力がOFF、原点復帰完了出力がOFFとなっているのを確認
　してください。
　① サーボON入力をON ④ 位置決め完了出力OFFを確認
　② サーボONステータス出力ONを確認 ⑤ スタート入力をOFF
　③ スタート入力をON ⑥ 原点復帰完了出力ONを確認して終了
＊一時停止入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。
スタート入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力がOFF
の場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。

2軸仕様の場合、2軸同時に原点復帰を開始する設定に、出荷時されています。
パラメータを変更設定することにより、原点復帰に順序をつけることができます。
軸別パラメータNo.13「SIO･PIO原点復帰時順序」に、先に原点復帰をさせたい軸No.のパラメータ値を、
後からの軸No.のパラメータ値より小さい値を設定します。
例）2軸目が原点復帰完了後に、1軸目原点復帰を行なう場合
　　軸別パラメータNo.13を、1軸目＝ 1　2軸目 =0に設定します。

5.2　原点復帰
　ティーチモードでは、原点復帰の専用入力はありません。
原点復帰未完了時に、任意のポジションに対してスタート入力を行なうと原点復帰を行います。
　原点復帰動作のタイミングを以下に示します。

入力 

000：スタート 

001：サーボON

300：アラーム 

301：レディ 

302：位置決め完了 

303：原点復帰完了 

304：サーボON 
　　  ステータス 

出力 

原点復帰中 

⑥ 

④ ② 

① 

③ 

H

H

⑤ 
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原点復帰動作のタイミングチャート（ティーチングポジショナモード）

原点復帰動作は以下の手順で行なってください。
※指令開始前にレディ出力がON、アラーム出力がOFF、原点復帰完了出力がOFFとなっているのを確認
　してください。
　① サーボON入力をON ④ 位置決め完了出力OFFを確認
　② サーボONステータス出力ONを確認 ⑤ スタート入力をOFF
　③ スタート入力をON ⑥ 原点復帰完了出力ONを確認して終了
＊一時停止入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。
スタート入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力がOFF
の場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。

2軸仕様の場合、2軸同時に原点復帰を開始する設定に、出荷時されています。
パラメータを変更設定することにより、原点復帰に順序をつけることができます。
軸別パラメータNo.13「SIO･PIO原点復帰時順序」に、先に原点復帰をさせたい軸No.のパラメータ値を、
後からの軸No.のパラメータ値より小さい値を設定します。
例）2軸目が原点復帰完了後に、1軸目原点復帰を行なう場合
　　軸別パラメータNo.13を、1軸目＝ 1　2軸目 =0に設定します。

5.2　原点復帰
　ティーチモードでは、原点復帰の専用入力はありません。
原点復帰未完了時に、任意のポジションに対してスタート入力を行なうと原点復帰を行います。
　原点復帰動作のタイミングを以下に示します。

入力 

000：スタート 

001：サーボON

300：アラーム 

301：レディ 

302：位置決め完了 

303：原点復帰完了 

304：サーボON 
　　  ステータス 

出力 

原点復帰中 

⑥ 

④ ② 

① 

③ 

H

H

⑤ 
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原点復帰動作のタイミングチャート（ティーチングポジショナモード）

原点復帰動作は以下の手順で行なってください。
※指令開始前にレディ出力がON、アラーム出力がOFF、原点復帰完了出力がOFFとなっているのを確認
　してください。
　① サーボON入力をON ④ 位置決め完了出力OFFを確認
　② サーボONステータス出力ONを確認 ⑤ スタート入力をOFF
　③ スタート入力をON ⑥ 原点復帰完了出力ONを確認して終了
＊一時停止入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。
スタート入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力がOFF
の場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。

2軸仕様の場合、2軸同時に原点復帰を開始する設定に、出荷時されています。
パラメータを変更設定することにより、原点復帰に順序をつけることができます。
軸別パラメータNo.13「SIO･PIO原点復帰時順序」に、先に原点復帰をさせたい軸No.のパラメータ値を、
後からの軸No.のパラメータ値より小さい値を設定します。
例）2軸目が原点復帰完了後に、1軸目原点復帰を行なう場合
　　軸別パラメータNo.13を、1軸目＝ 1　2軸目 =0に設定します。

5.2　原点復帰
　ティーチモードでは、原点復帰の専用入力はありません。
原点復帰未完了時に、任意のポジションに対してスタート入力を行なうと原点復帰を行います。
　原点復帰動作のタイミングを以下に示します。

入力 

000：スタート 

001：サーボON

300：アラーム 

301：レディ 

302：位置決め完了 

303：原点復帰完了 

304：サーボON 
　　  ステータス 

出力 

原点復帰中 

⑥ 

④ ② 

① 

③ 

H

H

⑤ 
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原点復帰動作のタイミングチャート（ティーチングポジショナモード）

原点復帰動作は以下の手順で行なってください。
※指令開始前にレディ出力がON、アラーム出力がOFF、原点復帰完了出力がOFFとなっているのを確認
　してください。
　① サーボON入力をON ④ 位置決め完了出力OFFを確認
　② サーボONステータス出力ONを確認 ⑤ スタート入力をOFF
　③ スタート入力をON ⑥ 原点復帰完了出力ONを確認して終了
＊一時停止入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。
スタート入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力がOFF
の場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。

2軸仕様の場合、2軸同時に原点復帰を開始する設定に、出荷時されています。
パラメータを変更設定することにより、原点復帰に順序をつけることができます。
軸別パラメータNo.13「SIO･PIO原点復帰時順序」に、先に原点復帰をさせたい軸No.のパラメータ値を、
後からの軸No.のパラメータ値より小さい値を設定します。
例）2軸目が原点復帰完了後に、1軸目原点復帰を行なう場合
　　軸別パラメータNo.13を、1軸目＝ 1　2軸目 =0に設定します。

5.2　原点復帰
　ティーチモードでは、原点復帰の専用入力はありません。
原点復帰未完了時に、任意のポジションに対してスタート入力を行なうと原点復帰を行います。
　原点復帰動作のタイミングを以下に示します。

入力 

000：スタート 

001：サーボON

300：アラーム 

301：レディ 

302：位置決め完了 

303：原点復帰完了 

304：サーボON 
　　  ステータス 

出力 

原点復帰中 

⑥ 

④ ② 

① 

③ 

H

H

⑤ 
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5.3　ポジション移動
　ポジション移動のタイミングを以下に示します。

ポジション移動のタイミングチャート（標準ポジショナモード）
T1：6msec以上

ポジション移動は以下の手順で行ないます。
※位置決め完了出力、原点復帰完了出力、サーボONステータス出力が全てONの状態であることを確認
　してください。
　① ポジションNo入力を切り替えます
　② スタート入力をON
　③ 位置決め完了出力OFFを確認
　④ スタート入力をOFF
　⑤ 位置決め完了出力ONを確認
　　 以下①～⑤の手順を順に繰り返します。
＊一時停止入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。

※ポジション移動中、一時停止、キャンセル入力は受け付けますが、サーボON入力OFFによるサーボ
　OFFは受け付けません。（位置決め完了出力がONの時のみサーボOFFを受け付けます。）
※スタート入力をONしている間は実際のポジション移動が完了しても位置決め完了出力はONされない
　ので、位置決め完了を検出するために必ず④のスタート入力OFFを行ってください。

※位置決め完了出力／押付け完了出力については、スタート信号がOFFに切り替わるまでこれらの信号
　は出力されません。（I/O制御のハンドシェークのため）

※スタート入力にて動作させるためにはサーボON入力がONである必要があります。サーボON入力が
　OFFの場合はこれらの動作指令は受け付けません。指令が無視されるだけで、エラーにはなりません。

入力 

000：スタート 

003～013：ポジション 
　　　　　 入力 

001：サーボON

300：アラーム 

301：レディ 

302：位置決め完了 

303：原点復帰完了 

304：サーボON 
 　　　ステータス 

出力 

⑥ 

⑦ 

⑧ 

⑨ 

⑩ 

④ ② 

① 
Pos A Pos B

③ 

H

H

H
T1

H

H

⑤ 
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5.4　ティーチモードのタイミング

T1：20msec以上　位置情報書込み入力ONから、現在位置の書込み開始までの時間。

ティーチモード指定（MODE）入力をONさせると、ティーチモード出力（TCMD）出力がONしてティーチ
モードとなり、PIOでのジョグ操作・教示が可能です。
ティーチモードの確認は、ティーチモード出力（TCMD）のONで行ってください。
±両方向のジョグ移動入力がONすると、先に入力された方向へ移動します。
＊一時停止入力は B接点入力（常時ON）です。ONの状態で動作させてください。
インチング動作を行う時は、インチング距離（IC001～1）をジョグ移動入力前に指定しておいてください。
現在位置書込み（PWRT）入力が20msec以上継続してON状態であれば、アクチュエータの現在位置を、
選択されている指令ポジションNo.に書き込みます。
書込みが完了したら書込み完了（WEND）出力が ONします。書込み完了の確認は、書込み完了出力
（WEND）のONで行ってください。
現在位置書込み（PWRT）入力をOFFすると、書込み完了（WEND）出力がOFFします。

014：ティーチモード指定 

303：原点復帰完了 

305：ティーチモード 
出力 

ポジション1

015,016：1軸目ジョグ移動 

017,018：2軸目ジョグ移動 

003～013：指令ポジション 

000：現在位置書込み 

302：書込み完了 

（MODE） 

H 
（HEND） 

（TCMD） 

（JOG1＋,JOG1－） 

（JOG2＋,JOG2－） 

（PC1～11） 

（PWRT） 

（WEND） 

T1

パソコンまたはティーチングボックスのポジションテーブル画面を開いている状態でPLC側から書込み信号を
入力しても、ポジションデータの表示は更新されません。取得したポジションデータを確認する場合は、
パソコン .............................  ボタンをクリックする。
ティーチングボックス ....... PORTスイッチをOFF→ONする。
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第 6章　DS-S-C1互換モード

　従来機種コントローラDS-S-C1の I/O配列になっています。
　追加機能としてキャンセル（CANC）入力・補間設定・ポジション数の増加・システムバッテリエラー
出力・アブソバッテリエラー出力があります。

1.　I／Oインターフェイスリスト
ピンNo. 区分 ポートNo. 機能 信号略称 機能の概要 ケーブル色
1A P24 外部電源 24V   P24 1-茶
1B 016 ポジションNo.1000入力 PC1000 （PC1～ 800と同様） 1-赤
2A 017 　　　－ 1-橙
2B 018 　　　－ 1-黄
3A 019 　　　－ 1-緑
3B 020 　　　－ 1-青
4A 021 　　　－ 1-紫
4B 022 　　　－ 1-灰
5A 023 CPUリセット CPRES 立ち上がりエッジで再立上げ 1-白
5B 000 スタート CSTR 立ち上がりエッジで移動開始 1-黒
6A 001 一時停止 STP OFF：移動可能、ON：減速停止 2-茶
6B 002 キャンセル CANC ONで残移動量をキャンセル 2-赤

7A 入力 003 補間設定 LINE
2軸仕様の場合、ONの状態で、スタート入力を

2-橙ONすると直線補間動作を開始
7B 004 ポジションNo.1入力 PC1 移動させるポジションNo.を入力します。 2-黄
8A 005 ポジションNo.2入力 PC2 スタート入力のON 6msec前には確実に指定 2-緑
8B 006 ポジションNo.4入力 PC4 してください。 2-青
9A 007 ポジションNo.8入力 PC8 ポジションNo.は BCDで入力します。 2-紫
9B 008 ポジションNo.10入力 PC10 （PC1～ 8一の位、PC10～ 80十の位、 2-灰

10A 009 ポジションNo.20入力 PC20 PC100～ 800百の位、PC1000千の位） 2-白
10B 010 ポジションNo.40入力 PC40 2-黒
11A 011 ポジションNo.80入力 PC80 3-茶
11B 012 ポジションNo.100入力 PC100 3-赤
12A 013 ポジションNo.200入力 PC200 3-橙
12B 014 ポジションNo.400入力 PC400 3-黄
13A 015 ※ポジションNo.800入力 PC800 3-緑
13B 300 アラーム ALM 正常時OFF、アラーム発生でON 3-青
14A 301 レディ RDY 運転可能状態でON 3-紫
14B 302 位置決め完了 PEND 目標位置まで移動して、位置決め幅に入るとONします。 3-灰
15A

出力
303 　　　－ 3-白

15B 304 　　　－ 3-黒
16A 305 　　　－ 4-茶
16B 306 システムバッテリエラー SSER システムバッテリ電圧警告レベルでON 4-赤
17A 307 4-橙
17B N 外部電源 0V 　 N 4-黄

注意：旧コントローラDS-S-C1のPNP仕様とは電源配線が逆になります。上図どおりPNP仕様も、ピン
　　　No.1Aが 24V、No.17Bが 0Vになります。
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2.　パラメータ

　DS-S-C1互換モードとして使用する場合には、その他パラメータNo.25を16に設定します。
　その他パラメータNo.25=16 「DS-S-C1互換モード」

3.　各入力信号の詳細
■スタート（CSTR）
この信号のOFF→ONの立ち上がりエッジを検出すると、指定されたポジションデータの位置へ移動開始
します。ポジションNo.は、PC1～1000の 13ビットのBCDコードにより指定します。
実行する前に、目標位置・速度・加速度・減速度をポジションデータとして予め設定しておく必要があり
ます。設定には、パソコン（対応ソフト）またはティーチングボックスを使用します。
電源投入後、ポジションNo.0（PC1～1000全てOFF）を指定して本信号をONすると、サーボON後、
原点復帰を開始します。
電源投入後、一度も原点復帰を行なっていない状態で移動指令を行なった場合、エラー（C6F:原点復帰未
完了エラー）が発生します。

■ポジションNo.1～ 1000（PC1～1000）
スタート信号のOFF→ONの移動指令において、PC1～1000の13ビットをBCDコードによる指令ポジ
ションNo.として読込みます。
ポジションNo.はNo.1～1500までの指定が可能です。ポジションNo.としてPC1～8に一の位、PC10
～80に十の位、PC100～ 800に百の位、PC1000に千の位の値を指定します。

以下にPC1～1000のON/OFFによるポジションNo.指定例を示します。

■一時停止（STP）
移動中に、この信号がON状態になると減速停止を行ないます。
なお、残移動量は保留された状態になっており、再度OFF状態となった時点で残移動量の移動が再開され
ます。
もし、ON状態で移動指令そのものを打ち切りたい場合は、この信号がONの時にキャンセル信号をON
して残移動量をキャンセルしてください。
用途としては、
     装置周りの進入検知センサなどの、サーボON状態での軸停止を行なう軽度の安全対策用
     他の機器との干渉防止
     センサやLS検出による位置決め
などにご利用ください。
（注）原点復帰中に入力された場合、メカエンド押し付け前は移動指令が保留されますが、押付け反転後に

入力された場合は原点復帰を最初からやり直します。

PC PC PC PC PC PC PC PC PC PC PC PC PC ポジション
1000 800 400 200 100 80 40 20 10 8 4 2 1 No.
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 2
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 3
0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 1 0 12
0 0 1 1 0 0 1 1 1 1 0 0 0 678
1 0 0 1 0 0 0 1 1 0 1 0 0 1234
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■キャンセル（CANC）
移動中に、この信号がON状態になると減速停止を行ないます。残移動量はキャンセルされた状態になり、
再度OFF状態になっても移動は再開されません。

■CPUリセット（CPRES）
コントローラを再立上げさせる入力です。
エラー発生が発生した場合、原因を確認・解消させた後にこの信号をONしてください。

■補間（LINE）
2軸仕様の場合、この信号がONの状態で、ポジション入力・スタート入力を行なうと、2軸が直線補間動作
をおこないます。（同時スタート、同時到着）
補間動作を行う場合には、スタート入力前に補間入力をONしておきます。

１軸 

補間ONでの移動 

補間OFFでの移動 

２
軸
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4.　各出力信号の詳細
■レディ（RDY）
主電源投入後、初期化が正常に終了し、コントローラの制御が可能になるとONします。
コールドスタートレベル以上のエラーが発生するとOFFします。
PLC側での制御開始の条件としてご使用ください。

■アラーム（ALM）
本信号はコントローラが正常動作状態でOFFとなり、アラーム状態となるとONとなります。
PLC側では、本信号のON状態をモニタして装置全体での適切な安全対策を施してください。
アラーム内容の詳細は、「10.トラブルシューティング」をご参照ください。

■位置決め完了（PEND）
目標位置に達して位置決め完了したことを示す信号です。
スタート信号をONして移動指令すると、本信号はOFFとなり、スタート信号のON、OFF状態に関
わらず位置決め目標位置との位置偏差がインポジション幅以内となった時点でONとなります。
本信号は一旦ONになると、その後位置偏差がインポジション幅を超えてもOFFにはなりません。
（注）モータは停止していても、一時停止信号が入力されている時は、OFFとなります。

本信号は、電源投入時はOFFになっています。（インクリメンタル仕様のアクチュエータの場合）原点復
帰動作が完了した時点でONします。

■システムバッテリエラー
オプションのシステムメモリバッテリの電圧が低下するとONします。

アラームの内容の詳細は、付録「PSEL トラブルシューティング」をご参照ください。
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5.　タイミングチャート
5.1　入出力信号の認識

入力信号 

コントローラの認識 

6［msec］ 6［msec］ 

認識しない 認識しない 

図1.入力信号の認識

　本コントローラの入力信号は、チャタリングやノイズ等による誤動作を防止するために入力時定数が設
けられています。
　一部の信号を除き、入力信号は 6［msec］以上の連続信号で切り替わるようになっています。
　入力をOFF⇒ONに切り替えたとき、6［msec］経過した段階で初めてコントローラは入力信号ONと
認識します。ON⇒OFFの切り替えについても同様です。（図 1）
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原点復帰動作のタイミングチャート（標準ポジショナモード）

原点復帰動作は以下の手順で行なってください。
※指令開始前にレディ出力がON、アラーム出力がOFFとなっているのを確認してください。
　　 ポジションNo.0（PC1～1000全てOFF）を指定
　　 スタート入力をON（30msec 以上継続（T2））
　　 スタート入力をOFF
　　 位置決め完了出力ONを確認して終了

2軸仕様の場合、2軸同時に原点復帰を開始する設定に、出荷時されています。
パラメータを変更設定することにより、原点復帰に順序をつけることができます。
軸別パラメータNo.13「SIO･PIO原点復帰時順序」に、先に原点復帰をさせたい軸No.のパラメータ値を、
後からの軸No.のパラメータ値より小さい値を設定します。
例）2軸目が原点復帰完了後に、1軸目原点復帰を行なう場合
　　軸別パラメータNo.13を、1軸目＝1　2軸目=0に設定します。

5.2　原点復帰
　DS-S-C1互換モードでは、原点復帰の専用入力はありません。
　ポジションNo.0に対してスタート入力を行うと、原点復帰を行ないます。
　電源投入後、原点復帰未完了状態であれば、位置決め完了出力はOFFしています。
　原点復帰動作のタイミングを以下に示します。

T1：レディ出力ONからスタート信号を入力できるまでの時間（50msec 以上）
T2：スタート信号入力（30msec 以上）
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原点復帰動作のタイミングチャート（標準ポジショナモード）

原点復帰動作は以下の手順で行なってください。
※指令開始前にレディ出力がON、アラーム出力がOFFとなっているのを確認してください。
　　 ポジションNo.0（PC1～1000全てOFF）を指定
　　 スタート入力をON（30msec 以上継続（T2））
　　 スタート入力をOFF
　　 位置決め完了出力ONを確認して終了

2軸仕様の場合、2軸同時に原点復帰を開始する設定に、出荷時されています。
パラメータを変更設定することにより、原点復帰に順序をつけることができます。
軸別パラメータNo.13「SIO･PIO原点復帰時順序」に、先に原点復帰をさせたい軸No.のパラメータ値を、
後からの軸No.のパラメータ値より小さい値を設定します。
例）2軸目が原点復帰完了後に、1軸目原点復帰を行なう場合
　　軸別パラメータNo.13を、1軸目＝1　2軸目=0に設定します。

5.2　原点復帰
　DS-S-C1互換モードでは、原点復帰の専用入力はありません。
　ポジションNo.0に対してスタート入力を行うと、原点復帰を行ないます。
　電源投入後、原点復帰未完了状態であれば、位置決め完了出力はOFFしています。
　原点復帰動作のタイミングを以下に示します。

T1：レディ出力ONからスタート信号を入力できるまでの時間（50msec 以上）
T2：スタート信号入力（30msec 以上）
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5.3　ポジション移動
　ポジション移動のタイミングを以下に示します。

ポジション移動のタイミングチャート（ポジショナモード）

T1：ポジションNo.入力からスタート信号を入力できるまでの時間（30msec以上）
T2：スタート信号入力（30msec以上）
T3：スタート信号ONから位置決め完了出力OFFまでの時間（60msec以下）
T4：前の位置決め完了出力ONから次のスタート信号を入力できるまでの時間（50msec以上）

ポジション移動は以下の手順で行ないます。
※位置決め完了出力、原点復帰完了出力、サーボONステータス出力が全てONの状態であることを確認
　してください。
　　 ポジションNo入力（BCD入力）を切り替えます
　　 スタート入力をON（30msec以上継続（T2））
　　 スタート入力をOFF
　　　 からT3待ち
　　 位置決め完了出力ONを確認
　　 以下　 ～ 　 の手順を順に繰り返します。
※補間動作を行いたい場合は、スタート入力をONする30msec以上前に補間設定の入力をONしておいて
　ください。OFFするタイミングはスタート入力OFF以降にしてください。

注意：一時停止・キャンセル入力は他のモードと異なり、A接点入力（常時OFF）となります。
　　　アラーム出力も他のモードと異なり、A接点出力（常時OFF）となります。

※位置決め完了出力については、スタート入力のON、OFF状態に関わらず、ポジション移動が完了する
　とONされます。
※スタート信号ONから位置決め完了出力OFFまでの時間は、DS-S-C1コントローラの15msec以下と異な
　り、60msec以下になりますのでご注意ください。
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「安全に関する規則等」

産業用ロボットの安全に関する JIS規格として、「産業用ロボットの安全通則」（JIS  B8433) が 1983年
3月 1日に制定され、一方労働省は同年 7月 1日から「労働安全衛生規則」の一部を改正して産業用
ロボットの定義や安全対策等に関する規則を施行しています。ここでは、参考として「労働安全衛生規
則」の中から、産業用ロボットの安全対策としてとりわけ重要だと思われる規則について紹介します。

●特別教育（第 36条第 31号、第 32号）
第 36条
第 31号　　マニピュレータ及び記憶装置（可変シーケンス制御装置及び固定シーケンス制御装置を含む。
　以下この号において同じ。）を有し、記憶装置の情報に基ずきマニピュレータの伸縮、屈伸、上下移動、
左右移動若しくは旋回の動作又はこれらの複合動作を自動的に行うことができる機械（研究開発中のも
のその他労働大臣が定めるものを除く。以下「産業用ロボット」という。）の可動範囲（記憶装置の情報
に基づきマニピュレータその他の産業用ロボットの各部の動くことができる最大の範囲という。以下同
じ。）内において当該産業用ロボットについて行うマニピュレータの動作の順序、位置若しくは速度の設
定、変更若しくは確認（以下「教示等」という。）（産業用ロボットの駆動源を遮断して行うものを除く。
以下この号において同じ。）又は産業用ロボットの可動範囲内において当該産業用ロボットについて教示
等を行う労働者と共同して当該産業用ロボットの可動範囲外において行う当該教示等に係る機器の操作
の業務

第 32号　　産業用ロボットの可動範囲内において行う当該産業用ロボットの検査、修理若しくは調整
　（教示等に該当するものを除く。）若しくはこれらの結果の確認（以下この号において「検査等」という。）
（産業用ロボットの運転中に行うものに限る。以下この号において同じ。）又は産業用ロボットの可動範
囲内において当該産業用ロボットの検査等を行う労働者と共同して当該産業用ロボットの可動範囲外に
おいて行う当該検査等に係る機器の操作の業務

 
●自動運転中の危険防止
第150条の4　　事業者は、産業用ロボットを運転する場合（教示等のために産業用ロボットを運転する場
合及び産業用ロボットの運転中に次条に規定する作業を行わなければならない場合において産業用ロボッ
トを運転するときを除く。）において、当該産業用ロボットに接触することにより労働者に危険が生ずる
おそれのあるときは、さく又は囲いを設ける等当該危険を防止するために必要な措置を講じなければな
らない。
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●教示等における安全確保
第 150条の 3　　事業者は、産業用ロボットの可動範囲内において当該産業用ロボットについて教示等の
作業を行うときは、当該産業用ロボットの不意の作動による危険又は当該産業用ロボットの誤操作によ
る危険を防止するため、次の措置を講じなければならない。ただし、第１号及び第２号の措置について
は、産業用ロボットの駆動源を遮断して作業を行うときは、この限りでない。

１　次の事項について規定を定め、これにより作業を行わせること。
　イ　産業用ロボットの操作の方法及び手順
　ロ　作業中のマニピュレータの速度
　ハ　複数の労働者に作業を行わせる場合における合図の方法
　ニ　異常時における措置
　ホ　異常時に産業用ロボットの運転を停止した後、これを再起動させるときの措置
　ヘ　その他産業用ロボットの不意の作動による危険又は産業用ロボットの誤操作による危険を防止する
　　　ために必要な措置
  
２　作業に従事している労働者又は当該労働者を監視する者が異状時に直ちに産業用ロボットの運転を停
止することができるようにするための措置を講ずること。

３　作業を行っている間産業用ロボットの起動スイッチ等に作業中である旨を表示する等作業に従事して
いる労働者以外の者が当該起動スイッチ等を操作することを防止するための措置を講ずること。

●検査等の作業時の安全確保
第 150条の 5　　事業者は、産業用ロボットの可動範囲内において当該産業用ロボットの検査、修理、調
　整（教示等に該当するものを除く。）、掃除若しくは給油又はこれらの結果の確認の作業を行うときは、当
該産業用ロボットの運転を停止するとともに、当該作業を行っている間当該産業用ロボットの起動スイッ
チに鍵をかけ当該産業用ロボットの起動スイッチに作業中である旨を表示する等当該作業に従事してい
る労働者以外の者が産業用ロボットの当該起動スイッチを操作することを防止するための措置を講じな
ければならない。ただし、産業用ロボットの運転中に作業を行わなければならない場合において、当該
産業用ロボットの不意の作動による危険又は当該産業用ロボットの誤操作による危険を防止するため、次
の措置を講じたときは、この限りでない。

１　次の事項について規定を定め、これにより作業を行わせること。
　イ　産業用ロボットの操作の方法及び手順
　ロ　複数の労働者に作業を行わせる場合における合図の方法
　ハ　異常時における措置
　ニ　異常時に産業用ロボットの運転を停止した後、これを再起動させるときの措置
　ホ　その他産業用ロボットの不意の作動による危険又は産業用ロボットの誤操作による危険を防止する
　　　ために必要な措置
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２　作業に従事している労働者又は当該労働者を監視する者が異状時に直ちに産業用ロボットの運転を停
止することができるようにするための措置を講ずること。

３　作業を行っている間産業用ロボットの運転状態を切り替えるためのスイッチ等に作業中である旨を表
示する等作業に従事している労働者以外の者が当該スイッチ等を操作することを防止するための措置
を講ずること。

●点検
第151条　　事業者は、産業用ロボットの可動範囲内において当該産業用ロボットについて教示等（産業用
ロボットの駆動源を遮断して行うものを除く。）の作業を行うときは、その作業を開始する前に、次の事
項について点検し、異常を認めたときは、直ちに補修その他必要な措置を講じなければならない。

１　外部電線の被覆又は外装の損傷の有無
２　マニピュレータの作動の有無
３　制動装置及び非常停止装置の機能

以上、示した中で労働安全規則「特別教育（第 36条第 31号）」に産業用ロボットの定義として、

   「マニピュレータ及び記憶装置（可変シーケンス制御装置及び固定シーケンス制御装置を含む。以下この
号において同じ。）を有し、記憶装置の情報に基づきマニピュレータの伸縮、屈伸、上下移動、左右移
動若しくは旋回の動作又はこれらの複合動作を自動的に行うことが出来る機械（研究開発中のものその
他厚生労働大臣が定めるものを除く。以下「産業用ロボット」という。）」

とあるが、文中下線部の厚生労働大臣の適用外仕様（産業用ロボットとは看做されないもの）は次の  
通り。

（1）定格出力（駆動用原動機が複数の場合はそのうちの最大のもの）が 80ワット以下の駆動用原動機をも
つ機械

（2）固定シーケンスで伸縮、上下移動、左右移動又は旋回の動作の内、何れかの 1つの動作の単調な繰り
返し行う機械

（3）円筒座標形の機械の旋回軸を中心として、半径 300mm以下の動作範囲のもの
（4）極座標形の機械の旋回軸を中心から半径 300mmの球内面に作動範囲のあるもの
（5）直交座標形でマニピュレータの先端移動量が何れの方向にも 300mm以下の移動量をもつもの
（6）直交座標形で左右方向の移動量が 300mm以下の場合で、上下方向の移動量が 100mm以下のもの
（7）円筒、極直交の何れの 2つ以上組み合わされたものについては（3）～（5）に規定する要件に全て適合

できるもの
（8）マニピュレータの先端部が単調な直線運動の繰り返しを行うもの
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 注意 : • 押付け力は記載の定格押付け速度 (出荷時設定 )の場合であり目安の数値です。

 • 最小押付け力以上でご使用ください。最小押付け力以下の設定では押付け力が安定しま

せん。

 • 押付け速度 ( パラメータ No.7) は設定を変えないでください。変える必要がある場合は

当社までご相談ください。

 • 動作条件の位置決め速度を押付け速度以下に設定すると押付け速度がその設定速度とな

り、所定の押付け力が出なくなります。

◎接続可能なアクチュエータの仕様一覧

本仕様一覧に掲載している仕様は、動作条件およびパラメータ設定に必要な内容に限定しています。

それ以外の詳細仕様は、カタログまたはアクチュエータの取扱説明書をご参照ください。

アクチュ

エータ 
シリーズ

タイプ
送り

ネジ

ｴﾝｺｰﾀﾞ

分解能

リード

〔mm〕

取付

方向

最高速度

〔mm/s〕

最大

加減速度

〔G〕

最小

押付け力

〔N〕

最大

押付け力

〔N〕

定格押付け

速度

〔mm/s〕

RCP2
( ロッド

タイプ )

RA2C ボール

ネジ
800 1 水平 /垂直 25 0.05 50 100 3

RA3C ボール

ネジ
800

5 水平 /垂直 187
0.2

21 73.5
20

2.5 水平 /垂直 114 50 156.8

RGD3C ボール

ネジ
800

5 水平 /垂直 187
0.2

21 73.5
20

2.5
水平 114

50 156.8
垂直 93

RA4C ボール

ネジ
800

10 水平 /垂直
458 (at ～ 250st)

350 (at 300st)

0.2

30 150

20
5 水平 /垂直

250 (at 50 ～ 200st)
237 (at 250st)
175 (at 300st)

75 284

2.5
水平

125 (at 50 ～ 200st)
118 (at 250st) 
87 (at 300st) 150 358

垂直 114

RGS4C ボール

ネジ
800

10 水平 /垂直
458 (at ～ 250st)

350 (at 300st)

0.2

30 150

20
5 水平 /垂直

250 (at 50 ～ 200st)
237 (at 250st)
175 (at 300st)

75 284

2.5
水平

125 (at 50 ～ 200st)
118 (at 250st) 
87 (at 300st) 150 358

垂直 114
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アクチュ

エータ 
シリーズ

タイプ
送り

ネジ

ｴﾝｺｰﾀﾞ

分解能

リード

〔mm〕

取付

方向

最高速度

〔mm/s〕

最大

加減速度

〔G〕

最小

押付け力

〔N〕

最大

押付け力

〔N〕

定格押付け

速度

〔mm/s〕

RCP2
( ロッド

タイプ )

RGD4C ボール

ネジ
800

10 水平 /垂直
458 (at ～ 250st)

350 (at 300st)

0.2

30 150

20
5 水平 /垂直

250 (at 50 ～ 200st)
237 (at 250st)
175 (at 300st)

75 284

2.5
水平

125 (at 50 ～ 200st)
118 (at 250st) 
87 (at 300st) 150 358

垂直 114

RA6C ボール

ネジ
800

16
水平 450

0.2
75 240

20
垂直 400

8 水平 /垂直 210 130 470
4 水平 /垂直 130 300 800

RGS6C ボール

ネジ
800

16
水平 450

0.2
75 240

20
垂直 400

8 水平 /垂直 210 130 470
4 水平 /垂直 130 300 800

RGD6C ボール

ネジ
800

16
水平 450

0.2
75 240

20
垂直 400

8 水平 /垂直 210 130 470
4 水平 /垂直 130 300 800

SRA4R ボール

ネジ
800

5 水平 /垂直 250 0.3 26 90
20

2.5
水平 124

0.2 50 170
垂直 125

SRGS4R ボール

ネジ
800

5 水平 /垂直 250 0.3 26 90
20

2.5
水平 124

0.2 50 170
垂直 125

SRGD4R ボール

ネジ
800

5 水平 /垂直 250 0.3 26 90
20

2.5
水平 124

0.2 50 170
垂直 125

RCP2
( スライダ

タイプ )

SA5C ボール

ネジ
800

12
水平

600
0.7

40 120

20

垂直 0.3

6
水平

300
0.7

75 220
垂直 0.3

3
水平

150
0.7

140 350
垂直 0.3

SA5R ボール

ネジ
800

12
水平

600
0.3

－ － －
垂直 0.2

6
水平

300
0.3

－ － －
垂直 0.2

3
水平

150
0.2

－ － －
垂直 0.2

SA6C ボール

ネジ
800

12
水平 600 (at 50 ～ 550st)

540 (at 600st)
0.7

40 120

20

垂直 0.3

6
水平 300 (at 50 ～ 550st)

270 (at 600st)
0.7

75 220
垂直 0.3

3
水平 150 (at 50 ～ 550st)

135 (at 600st)
0.7

140 350
垂直 0.3
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アクチュ

エータ 
シリーズ

タイプ
送り

ネジ

ｴﾝｺｰﾀﾞ

分解能

リード

〔mm〕

取付

方向

最高速度

〔mm/s〕

最大

加減速度

〔G〕

最小

押付け力

〔N〕

最大

押付け力

〔N〕

定格押付け

速度

〔mm/s〕

RCP2
( スライダ

タイプ )

SA6R
ボール

ネジ
800

12
水平 600 (at 50 ～ 550st)

540 (at 600st)
0.3

－ － －
垂直 0.2

6
水平 300 (at 50 ～ 550st)

270 (at 600st)
0.3

－ － －
垂直 0.2

3
水平 150 (at 50 ～ 550st)

135 (at 600st)
0.2

－ － －
垂直 0.2

SA7C
ボール

ネジ
800

16
水平 533 (at 50 ～ 700st)

480 (at 800st)
0.3

90 250

20

垂直 0.2

8
水平 266 (at 50 ～ 700st)

240 (at 800st)
0.3

150 500
垂直 0.2

4
水平 133 (at 50 ～ 700st)

120 (at 800st)
0.2

280 800
垂直 0.2

SA7R
ボール

ネジ
800

16
水平

533 (at 50 ～ 700st)
480 (at 800st)

0.3
－ － －

垂直
400 (at 50 ～ 700st)

400 (at 800st)
0.2

8
水平 266 (at 50 ～ 700st)

240 (at 800st)
0.3

－ － －
垂直 0.2

4
水平 133 (at 50 ～ 700st)

120 (at 800st)
0.2

－ － －
垂直 0.2

SS7C
ボール

ネジ
800

12
水平 600 (at 50 ～ 500st)

470 (at 600st)
0.3

40 120

20

垂直 0.2

6
水平 300 (at 50 ～ 500st)

230 (at 600st)
0.3

75 220
垂直 0.2

3
水平 150 (at 50 ～ 500st)

115 (at 600st)
0.2

140 350
垂直 0.2

SS7R
ボール

ネジ
800

12
水平

600 (at 50 ～ 500st)
470 (at 600st)

0.3
－ － －

垂直
440 (at 50 ～ 500st)

440 (at 600st)
0.2

6
水平 250 (at 50 ～ 500st)

230 (at 600st)
0.3

－ － －
垂直 0.2

3
水平 105 (at 50 ～ 500st)

105 (at 600st)
0.2

－ － －
垂直 0.2

SS8C
ボール

ネジ
800

20

水平

666 (at 50 ～ 800st)
625 (at ～ 900st)
515 (at ～ 1000st)

0.3

50 180

20

垂直

600 (at 50 ～ 800st)
600 (at ～ 900st)
515 (at ～ 1000st)

0.2

10

水平

333 (at 50 ～ 800st)
310 (at ～ 900st)
255 (at ～ 1000st)

0.3

95 320

垂直

300 (at 50 ～ 800st)
300 (at ～ 900st)
255 (at ～ 1000st)

0.2

5

水平

165 (at 50 ～ 800st)
155 (at ～ 900st)
125 (at ～ 1000st)

0.2

180 630

垂直

150 (at 50 ～ 800st)
150 (at ～ 900st)
125 (at ～ 1000st)

0.2
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アクチュ

エータ 
シリーズ

タイプ
送り

ネジ

ｴﾝｺｰﾀﾞ

分解能

リード

〔mm〕

取付

方向

最高速度

〔mm/s〕

最大

加減速度

〔G〕

最小

押付け力

〔N〕

最大

押付け力

〔N〕

定格押付け

速度

〔mm/s〕

RCP2
( スライダ

タイプ )

SS8R ボール

ネジ
800

20

水平

600 (at 50 ～ 800st)
600 (at ～ 900st)
515 (at ～ 1000st)

0.3

－ － －

垂直

333 (at 50 ～ 800st)
333 (at ～ 900st)
333 (at ～ 1000st)

0.2

10

水平

300 (at 50 ～ 800st)
300 (at ～ 900st)
255 (at ～ 1000st)

0.3

－ － －

垂直

250 (at 50 ～ 800st)
250 (at ～ 900st)
250 (at ～ 1000st)

0.2

5

水平

160 (at 50 ～ 800st)
155 (at ～ 900st)
125 (at ～ 1000st)

0.2

－ － －

垂直

140 (at 50 ～ 800st)
140 (at ～ 900st)

140 (at ～ 1000st)
0.2

HS8C ボール

ネジ
800 30

水平

1200 (at 50 ～ 800st)
1000 (at ～ 900st)
800 (at ～ 1000st)

0.3

－ － －

垂直

750 (at 50 ～ 800st)
750 (at ～ 900st)
750 (at ～ 1000st)

0.2

HS8R ボール

ネジ
800 30

水平

1200 (at 50 ～ 800st)
1000 (at ～ 900st)
800 (at ～ 1000st)

0.3

－ － －

垂直

750 (at 50 ～ 800st)
750 (at ～ 900st)
750 (at ～ 1000st)

0.2

RCP2
( ベルトタ

イプ )

BA6/
BA6U ベルト 800 54 相当 水平 1000 0.5 － － －

BA7/
BA7U ベルト 800 54 相当 水平 1500 0.5 － － －

RCP2
( グリッパ

タイプ )

GRSS － 800 減速比：

1/30 － 78 － 4 14 20

GRLS － 800 減速比：

1/30 － 600( 度 /s) － 1.8 6.4 5 度 /s

GRS － 800 減速比： 
1 － 33.3 － 9 21 5

GRM － 800 減速比： 
1 － 36.7 － 23 80 5

GRST
－ 800 1.05

( 標準 )
－ 34 － 15 40 5

－ 800 2.27
( 高速 )

－ 75 － 7.5 20 5

GR3LS － 800 減速比：

1/30 － 200 － 5 18 5 度 /s

GR3LM － 800 減速比：

1/30 － 200 － 15 51 5 度 /s

GR3SS － 800 減速比：

1/30 － 40 － 7 22 5

GR3SM － 800 減速比：

1/30 － 50 － 30 102 5
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アクチュ

エータ 
シリーズ

タイプ
送り

ネジ

ｴﾝｺｰﾀﾞ

分解能

リード

〔mm〕

取付

方向

最高速度

〔mm/s〕

最大

加減速度

〔G〕

最小

押付け力

〔N〕

最大

押付け力

〔N〕

定格押付け

速度

〔mm/s〕

RCP2
( ロータリ

タイプ )

RTBS － 800

減 速 比：

1/30
－ 400( 度 /s) － － － －

減 速 比：

1/45
－ 266( 度 /s) － － － －

RTBSL － 800

減 速 比：

1/30
－ 400( 度 /s) － － － －

減 速 比：

1/45
－ 266( 度 /s) － － － －

RTCS － 800

減 速 比：

1/30
－ 400( 度 /s) － － － －

減 速 比：

1/45
－ 266( 度 /s) － － － －

RTCSL － 800

減 速 比：

1/30
－ 400( 度 /s) － － － －

減 速 比：

1/45
－ 266( 度 /s) － － － －

RTB － 800

減 速 比：

1/20
－ 600( 度 /s) － － － －

減 速 比：

1/30
－ 400( 度 /s) － － － －

RTBL － 800

減 速 比：

1/20
－ 600( 度 /s) － － － －

減 速 比：

1/30
－ 400( 度 /s) － － － －

RTC － 800

減 速 比：

1/20
－ 600( 度 /s) － － － －

減 速 比：

1/30
－ 400( 度 /s) － － － －

RTCL － 800

減 速 比：

1/20
－ 600( 度 /s) － － － －

減 速 比：

1/30
－ 400( 度 /s) － － － －

RTBB － 800

減 速 比：

1/20
－ 600( 度 /s) － － － －

減 速 比：

1/30
－ 400( 度 /s) － － － －

RTBBL － 800

減 速 比：

1/20
－ 600( 度 /s) － － － －

減 速 比：

1/30
－ 400( 度 /s) － － － －

RTCB － 800

減 速 比：

1/20
－ 600( 度 /s) － － － －

減 速 比：

1/30
－ 400( 度 /s) － － － －

RTCBL － 800

減 速 比：

1/20
－ 600( 度 /s) － － － －

減 速 比：

1/30
－ 400( 度 /s) － － － －
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アクチュ

エータ 
シリーズ

タイプ
送り

ネジ

ｴﾝｺｰﾀﾞ

分解能

リード

〔mm〕

取付

方向

最高速度

〔mm/s〕

最大

加減速度

〔G〕

最小

押付け力

〔N〕

最大

押付け力

〔N〕

定格押付け

速度

〔mm/s〕

RCP3
( ロッド

タイプ )

RA2AC すべり

ネジ
800

4
水平 /

垂直

180 (at 25st)
200 (at 50 ～ 100st)

0.2
0.9 16.1

52 100 1.9 28.3
1 50 3.8 39.5

RA2BC すべり

ネジ
800

6
水平 /

垂直

180 (at 25st)
280 (at 50st)

300 (at 75 ～ 150st) 0.2

0.6 11.9

5
4 180 (at 25st)

200 (at 50 ～ 150st) 0.9 16.1

2 100 1.9 28.3

RA2AR すべり

ネジ
800

4
水平 /

垂直

180 (at 25st)
200 (at 50 ～ 150st)

0.2
0.9 16.1

52 100 1.9 28.3
1 50 3.8 39.5

RA2BR すべり

ネジ
800

6
水平 /

垂直

180 (at 25st)
280 (at 50st)

300 (at 75 ～ 150st) 0.2

0.6 11.9

5
4 180 (at 25st)

200 (at 50 ～ 150st) 0.9 16.1

2 100 1.9 28.3

RCP3
( スライダ

タイプ )

SA2AC すべり

ネジ
800

4
水平

180 (at 25st)
200 (at 50 ～ 100st)

0.2 － － －2 100
1 50

SA2BC すべり

ネジ
800

6

水平

180 (at 25st)
280 (at 50st)

300 (at 75 ～ 150st) 0.2 － － －
4 180 (at 25st)

200 (at 50 ～ 150st)
2 100

SA2AR すべり

ネジ
800

4
水平

180 (at 25st)
200 (at 50 ～ 100st)

0.2 － － －2 100
1 50

SA2BR すべり

ネジ
800

6

水平

180 (at 25st)
280 (at 50st)

300 (at 75 ～ 150st) 0.2 － － －
4 180 (at 25st)

200 (at 50 ～ 150st)
2 100

SA3C ボール

ネジ
800

6
水平

300
0.3

9 15

20

垂直 0.2

4
水平

200
0.3

14 22
垂直 0.2

2
水平

100
0.2

27 44
垂直 0.2

SA3R ボール

ネジ
800

6
水平

300
0.3

9 15

－

垂直 0.2

4
水平

200
0.3

14 22
垂直 0.2

2
水平

100
0.2

27 44
垂直 0.2

SA4C ボ ー ル

ネジ
800

10
水平

500
0.7

20 34

20

垂直 0.3

5
水平

250
0.7

40 68
垂直 0.3

2.5
水平

125
0.7

82 136
垂直 0.3
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アクチュ

エータ 
シリーズ

タイプ
送り

ネジ

ｴﾝｺｰﾀﾞ

分解能

リード

〔mm〕

取付

方向

最高速度

〔mm/s〕

最大

加減速度

〔G〕

最小

押付け力

〔N〕

最大

押付け力

〔N〕

定格押付け

速度

〔mm/s〕

RCP3
( スライダ

タイプ )

SA4R ボール

ネジ
800

10
水平

500
0.3

20 34

-

垂直 0.2

5
水平

250
0.3

40 68
垂直 0.2

2.5
水平

125
0.2

82 136
垂直 0.2

SA5C ボール

ネジ
800

12
水平

600
0.7

30 47

20

垂直 0.3

6
水平

300
0.7

58 95
垂直 0.3

3
水平

150
0.7

112 189
垂直 0.3

SA5R ボール

ネジ
800

12
水平

600
0.3

30 47

20

垂直 0.2

6
水平

300
0.3

58 95
垂直 0.2

3
水平

150
0.2

112 189
垂直 0.2

SA6C ボール

ネジ
800

12
水平 600 (at 50 ～ 550st)

540 (at 600st)
0.7

30 47

20

垂直 0.3

6
水平 300 (at 50 ～ 550st)

270 (at 600st)
0.7

58 95
垂直 0.3

3
水平 150 (at 50 ～ 550st)

135 (at 600st)
0.7

112 189
垂直 0.3

SA6R ボール

ネジ
800

12
水平 600 (at 50 ～ 550st)

540 (at 600st)
0.3

30 47

20

垂直 0.2

6
水平 300 (at 50 ～ 550st)

270 (at 600st)
0.3

58 95
垂直 0.2

3
水平 150 (at 50 ～ 550st)

135 (at 600st)
0.2

112 189
垂直 0.2

RCP3
( テーブル

タイプ )

TA3C ボール

ネジ
800

6
水平 300 0.3

5.4 9

20

垂直 200 0.2

4
水平 200 0.3

8.4 14
垂直 133 0.2

2
水平 100 0.2

16.8 28
垂直 67 0.2

TA3R ボール

ネジ
800

6
水平 300 0.3

5.4 9

20

垂直 200 0.2

4
水平 200 0.3

8.4 14
垂直 133 0.2

2
水平 100 0.2

16.8 28
垂直 67 0.2

TA4C ボール

ネジ
800

6
水平

300
0.3

9 15

20

垂直 0.2

4
水平

200
0.3

13.2 22
垂直 0.2

2
水平

100
0.2

26.4 44
垂直 0.2
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エータ 
シリーズ

タイプ
送り

ネジ

ｴﾝｺｰﾀﾞ

分解能

リード

〔mm〕

取付

方向

最高速度

〔mm/s〕

最大

加減速度

〔G〕

最小

押付け力

〔N〕

最大

押付け力

〔N〕

定格押付け

速度

〔mm/s〕

RCP3
( テーブル

タイプ )

TA4R ボール

ネジ
800

6
水平

300
0.3

9 15

20

垂直 0.2

4
水平

200
0.3

13.2 22
垂直 0.2

2
水平

100
0.2

26.4 44
垂直 0.2

TA5C ボール

ネジ
800

10
水平 465 0.3

20 34

20

垂直 400 0.2

5
水平

250
0.3

40 68
垂直 0.2

2.5
水平

125
0.2

82 136
垂直 0.2

TA5R ボール

ネジ
800

10
水平 465 0.3

20 34

20

垂直 400 0.2

5
水平

250
0.3

40 68
垂直 0.2

2.5
水平

125
0.2

82 136
垂直 0.2

TA6C ボール

ネジ
800

12
水平 560 0.3

30 47

20

垂直 500 0.2

6
水平

300
0.3

58 95
垂直 0.2

3
水平

150
0.2

112 189
垂直 0.2

TA6R ボール

ネジ
800

12
水平 560 0.3

30 47

20

垂直 500 0.2

6
水平

300
0.3

58 95
垂直 0.2

3
水平

150
0.2

112 189
垂直 0.2

TA7C ボール

ネジ
800

12
水平 600 0.3

30 47

20

垂直 580 0.2

6
水平

300
0.3

58 95
垂直 0.2

3
水平

150
0.2

112 189
垂直 0.2

TA7R ボール

ネジ
800

12
水平 600 0.3

30 47

20

垂直 580 0.2

6
水平

300
0.3

58 95
垂直 0.2

3
水平

150
0.2

112 189
垂直 0.2
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付　録

●スライダタイプ（モータストレートタイプ）の速度と可搬質量の相関図

SA7C-16

SS7C-12

SA6C-12

SA5C-12

SS8C-10

SS7C-6

SA6C-6

SA5C-6

SA7C-4

SS7C-3

SA6C-3

SA5C-3

SS8C-5

SA7C-8

SS8C-20

SA7C-16

SS7C-12
SA6C-12

SA5C-12

SS8C-10

SS7C-6

SA6C-6

SA5C-6

SA7C-4
SS7C-3

SS8C-5

SA6C-3

SA5C-3

SA7C-8

SS8C-20

（注）上記グラフ中のタイプの後の数字は、リードの数字となります。
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●スライダタイプ（モータ折返しタイプ）の速度と可搬質量の相関図

水平設置 垂直設置 

SS7R-12

SS8R-10

SS7R-6

SS8R-5

SS7R-3

S
S
8
R
-2
0

SS7R-12

SS8R-20
S
S
8
R
-1
0

SS7R-6

SS8R-5

SS7R-3

（注）上記グラフ中のタイプの後の数字は、リードの数字となります。
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●ロッド標準タイプの速度と可搬質量の相関図

水平設置 垂直設置 

RA6C-16

RA4C-10

RA4C-5

RA3C-5

RA6C-4

RA4C-2.5

RA3C-2.5

RA2C-1

RA6C-8

RA6C-16
RA4C-10

RA4C-5

RA3C-5

RA6C-4

RA4C-2.5

RA3C-2.5

RA2C-1

RA6C-8

（注）上記グラフ中のタイプの後の数字は、リードの数字となります。
（注1）水平設置の場合は、外付けガイドを併用した場合の数値です。
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付　録

●シングルガイド付タイプの速度と可搬質量の相関図

 
 

 
 

 
 

 

RGS6C-16

RGS4C-10

RGS6C-8

RGS4C-5

RGS6C-4

RGS4C-2.5

RGS6C-16

RGS4C-10

RGS6C-8

RGS4C-5

RGS6C-4

RGS4C-2.5

（注）上記グラフ中のタイプの後の数字は、リードの数字となります。
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●ダブルガイド付タイプの速度と可搬質量の相関図

 
 

 
 

 
 

RGD6C-16

RGD4C-10

RGD6C-8

RGD4C-5

RGD3C-5

RGD4C-2.5RGD6C-4

RGD3C-2.5

RGD6C-16

RGD4C-10

RGD6C-8
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（注）上記グラフ中のタイプの後の数字は、リードの数字となります。
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●防塵・防滴タイプの速度と可搬質量の相関図

水平設置 垂直設置 

40 

35 

30 

25 

20 

15 

10 

5 

0
0 100 200 300 400 500 600

速度（mm/sec） 

可
搬
質
量

（kg）
 

RA6C-16

RA4C-10

12 

10 

8 

6 

4 

2 

0
0 100 200 300 400 500 600

速度（mm/sec） 

可
搬
質
量

（kg）
 

RA6C-16

RA4C-10

50 

40 

30 

20 

10 

0
0 50 100 150 200 250 300

速度（mm/sec） 

可
搬
質
量

（kg）
 

25 

20 

15 

10 

5 

0
0 50 100 150 200 250 300

速度（mm/sec） 

可
搬
質
量

（kg）
 

RA6C-8

60 

50 

40 

30 

20 

10 

0
0 20 40 60 80 100 120 140

速度（mm/sec） 

可
搬
質
量

（kg）
 

RA6C-4

RA4C-2.5

（注1） （注2） 

30 

25 

20 

15 

10 

5 

0
0 20 40 60 80 100 120 140

速度（mm/sec） 

可
搬
質
量

（kg）
 

RA6C-4

RA4C-2.5

RA4C-5

RA4C-5

RA6C-8

（注）上記グラフ中のタイプの後の数字は、リードの数字となります。
（注1）水平設置の場合は、外付けガイドを併用した場合の数値です。
（注2）速度に対する可搬質量を最大でご使用になりますと、振動オーバーシュートが発生する場合があります。70%程度

の余裕をみてご選定ください。
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◎押付け力と電流制限値
 注意 : • 押付け力と電流制限値の関係は定格押付け

速度 ( 出荷時設定の場合 ) であり目安の数

値です。

 • 最小押付け力以上でご使用ください。最小

押付け力以下の設定では押付け力が安定し

ません。

 • 押付け速度 ( パラメータ No.7) は設定を変

えないでください。変える必要がある場合

は当社までご相談ください。

 • 動作条件の位置決め速度を押付け速度以下

に設定すると押付け速度がその設定速度と

なり、所定の押付け力が出なくなります。
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◎バッテリバックアップ機能

PSELコントローラでは、次のバッテリを使用しています。
・システムメモリバックアップ用バッテリ（オプション）

オプションとしてポジションデータやSELプログラム変数等のバックアップ用バッテリを用意して
います。

・簡易アブソユニット（オプション）型式  PCON-ABU
オプションとして、アブソリュート仕様にするための簡易アブソユニットを用意しています。

以下に各々の詳細を説明します。

1.　システムメモリバックアップバッテリ

　PSELコントローラ内のSRAM上に配置された各種データを電源を切断されても保持できるように、
システムメモリバックアップバッテリをコントローラ上面に装着できます。
　バックアップされるデータは、コントローラパラメータ、SEL言語変数データ（グローバル変数）、ポジ
ションテーブルデータ、エラーリストがあり、電源断時でもその内容を保持することが可能です。
（コントローラのパラメータをバックアップメモリ装着に指定する必要があります。（その他パラメータ
No.20＝ 2））
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＜バッテリ交換に関して＞
　システムメモリバックアップバッテリの交換は、コントローラ上面のバッテリコネクタを外し、バッテリ
ホルダに搭載されたバッテリを入れ替えます。
　定期的に計画交換することを薦めます。
　また、コントローラのバッテリ電圧監視により、バッテリ電圧低下アラームが発生した場合は速やかに
交換してください。
　アラーム検出からバッテリ異常までの猶予期間は、雰囲気 20℃、連続通電状態で約 10日間程度、バッ
テリ異常状態から実際にデータ保持機能が失われるまでに約４日程度を目安と考えてください。
　稼働率が０％の場合、20℃ではその値の 80％、40℃では 25％としてください。
　バッテリ異常を検出していない場合にバッテリ交換を行なう際は、最低30分間はバッテリを外していて
もデータが失われないよう考慮されています。バッテリホルダのバッテリ交換は30分以内に完了するよう
に注意してください。
　データ消失の危険回避のためには、パソコンソフトを使用してSRAM上のデータをフラッシュROMに
退避し、交換後に SRAMに再ロードすることも可能です。

下表に仕様を示します。

システムメモリバッテリバックアップ機能一覧
使用バッテリ型式 AB-5 （当社製）
バッテリ電圧 3.6V
電流容量 2000mAH
電源断時切り替え電圧 （Typical）　2.81V（2.7V～ 2.93V） システムリセット検出電圧
バックアップ時電源電圧ドロップ （Typical）　0.3V
バッテリ電圧低下アラーム検知電圧 （Typical）　2.65V±５%
バッテリ電圧低下異常検出電圧 （Typical）　2.37V ±５%
アラーム検知→異常検知 20℃、連続稼動で 10日間　無通電状態で８日間
　   猶予時間（目安） 40℃、連続稼動で 10日間　無通電状態で 2.5日間
最低データ保持電圧 Min 2.0V　（SRAMの特性による）
異常検知→データ保持不良 20℃、連続稼動で４日間　無通電状態で３日間
　　 猶予時間（目安） 40℃、連続稼動で４日間　無通電状態で１日間
バッテリ交換時データ保障時間 30分（バッテリホルダにバッテリが コントローラ内のスーパキャパ

搭載されていない最大許容時間です）シタにより保持
バッテリ交換期間の目安 約 5年
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＜バッテリの充電＞
　

納入後の立上げ時、及びバッテリ交換後は必ず充電を行ってください。
バッテリへの充電時間はコントローラに電源供給している間に自動的に行われますので72
時間以上主電源を供給したままにしてください。
尚、充電中にアクチュエータ移動、ポジションテーブルの変更を行っていても構いません。
また、長時間（所定保持時間内）電源しゃ断した場合も、72時間以上の充電を行ってくだ
さい。
※所定保持時間に関しては（第4章 2.2  ピアノスイッチの設定）を参照してください。

＜バッテリの交換＞

バッテリは消耗品です。充電時間を繰り返しますと初期特性が劣化しますので保持時間が
著しく短くなった場合は寿命と判断し、バッテリを交換してください。
交換の目安は、周囲温度や放出条件にもよりますが、コントローラ接続後約3年とお考え
ください。
バッテリユニットには、出荷年月に3年を加算した年月を記載したシールを貼付けしてお
りますので、目安としてご利用ください。

簡易アブソユニットは、電源しゃ断時にアブソリュートカウンタのデータ保持とエン
コーダ駆動回路に電源を供給するため、二次バッテリ（ニッケル・水素蓄電池）を使
用しています。

２.　簡易アブソユニット（オプション）

納入後の立上げ時、及びバッテリ交換後は必ず充電を行ってください。

バッテリへの充電時間はコントローラに電源供給している間に自動的に行われますので 72 時

間以上主電源を供給したままにしてください。

尚、充電中にアクチュエータ移動、ポジションテーブルの変更を行っていても構いません。

また、長時間 (所定保持時間内 )電源しゃ断した場合も、72 時間以上の充電を行ってください。

※所定保持時間に関しては (第 1 部　第 4 章　2.2 簡易アブソユニット (オプション )のピア

ノスイッチ設定 )を参照してください。

バッテリは消耗品です。充電時間を繰り返しますと初期特性が劣化しますので保持時間が著し

く短くなった場合は寿命と判断し、バッテリを交換してください。

交換の目安は、周囲温度や放出条件にもよりますが、コントローラ接続後約 3 年とお考えくだ

さい。

バッテリユニットには、出荷年月に 3 年を加算した年月を記載したシールを貼付けしておりま

すので、目安としてご利用ください。
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　簡易アブソユニット（オプション）のバッテリ仕様

注意：（1）電源しゃ断時に、アクチュエータに振動・衝撃等を加えたりスライダ等を動かしたり
 　  しますとアブソリュートデータが失われる場合があります。 
 　  次の電源投入時に、簡易アブソユニットの全面パネルのRDY/ALMが緑点灯、
                    STATUS1が赤点灯している場合は、アブソリュートエンコーダエラーが発生してい
 　  ます。このためアラームリセット、原点復帰が必要になります。
 　  電源しゃ断時にはスライダやロッドを動かさないでください。
　　　（2）充電時の周囲温度は特に充電効率に影響しますので常温（+10～+30℃）でご使用す
 　  ることをお奨めします。
 　  45℃を超えますと充電効率が低下し、充分充電されないばかりでなく、性能劣化や
 　  液漏れの原因となることがあります。

項目
分類

メーカー
型式

公称電圧
定格容量
平均寿命
重量

充電時間
電源しゃ断時の保持時間目安

内容
円筒密閉型ニッケル・水素蓄電池
三洋電機株式会社
AB-7
3.6V（1.2V×3）
3300mAh
3年
190g
約72時間
4段階設定　5、10、15、20日

項目 内容

分類 円筒密閉型ニッケル・水素蓄電池

メーカー 三洋電機株式会社

型式 AB-7
公称電圧 3.6V(12V × 3)
定格容量 3300mAh
平均寿命 3 年

重量 190g
充電時間 約 72 時間

電源しゃ断時の保持時間目安 4 段階設定　5、10、15、20 日

 注意 : (1) 電源しゃ断時に、アクチュエータに振動・衝撃等を加えたりスライダ等を動かしたり
しますとアブソリュートデータが失われる場合があります。 
次の電源投入時に、簡易アブソユニットの全面パネルの RDY/ALM が緑点灯、

STATUS1 が赤点灯している場合は、アブソリュートエンコーダエラーが発生してい

ます。このためアラームリセット、原点復帰が必要になります。 
電源しゃ断時にはスライダやロッドを動かさないでください。

 (2) 充電時の周囲温度は特に充電効率に影響しますので常温 (+10 ～ +30℃ )でご使用する

ことをお奨めします 
45℃を超えますと充電効率が低下し、充分充電されないばかりでなく、性能劣化や液

漏れの原因となることがあります。
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◎パラメータ活用

パラメータの値を変更することにより、出荷状態より機能を付加したり、入出力ポートに専用機能を設定
したりすることができます。パラメータを変更する場合には、必ずパラメータ一覧表の該当箇所をお読み
ください。

お客様にてパラメータ変更を行う場合、不明な点は弊社営業技術課までお問合せください。
お客様がパラメータを変更された場合は、パラメータ内容を保管しておいてください。

パソコン対応ソフトを購入されたお客様は、納入時及びシステム立上げ時、パラメータをバックアップ
することをお勧めします。パラメータによるカスタマイズ項目が多い為、プログラムと同様の感覚でバック
アップすることをお勧めします。
パラメータは編集後フラッシュROMに書き込み、ソフトウエアリセットまたは電源再投入すると有効
になります。

パラメータ構成
パラメータは内容別に 7種類に分類されます。
1. I/Oパラメータ
2. 全軸共通パラメータ
3. 軸別パラメータ
4. ドライバパラメータ
5. エンコーダパラメータ
6. I/O系デバイス
7. その他のパラメータ

380380
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1.　I/Oパラメータ活用例

　IOには、汎用入出力と専用入出力があります。汎用入出力は、ユーザーがSELプログラム上で使用し、
主に周辺機器とのON/OFF信号の送受信等に使用します。
　専用入力は外部よりONまたはOFFさせることにより特定の機能が作動するものです。
　専用出力は特定の状態時にONまたはOFFするものです。（専用出力を SELプログラム上でON/OFF
させることはできません。）

（1）IOパラメータ
任意の入出力ポートを専用入出力または、汎用入出力することができます。
設定したい入出力ポートNo.に対応した IOパラメータ（入出力機能選択 n）に、入力機能指定値を設定
します。

入力ポートNo.と IOパラメータNo.の関係を以下に示します。

入力ポートNo. 000 001 002 003 004 005 006 007 008 009 010 011
IOパラメータNo. 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40 41

入力ポートNo. 012 013 014 015 016 017 018 019 020 021 022 023
IOパラメータNo. 42 43 44 45 251 252 253 254 255 256 257 258

出力ポートNo. 300 301 302 303 304 305 306 307
IOパラメータNo. 46 47 48 49 50 51 52 53
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例 1）入力ポートNo.5を 1軸目ブレーキ強制解除入力に設定する方法
入力ポートNo.5に対応した IOパラメータNo.35を、入力機能指定値‘22’（第1軸ブレーキ強制リリース
入力）に変更します。

IOパラメータNo.35＝ 22

例 2）出力ポートNo.307を 1軸目サーボON中出力に設定する方法
出力ポートNo.307に対応した IOパラメータNo.53に、出力機能指定値‘24’（第 1軸サーボON中出力）
に変更します。

IOパラメータNo.53＝ 24

例 3）入力ポートNo.21,22を汎用入力に設定する方法
入力ポートNo.21,22に対応した IOパラメータNo.256,257を、入力機能指定値‘0’（汎用入力）に変更
します。

IOパラメータNo.256＝ 0
IOパラメータNo.257＝ 0

出荷時からこの変更を行った場合、スタートプログラムNo.指定ビットが入力ポートNo.16～20の5ビット
になります。指定できるプログラムNo.は 1～ 19までになります。
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（2）各入力機能指定値についての解説

入力機能指定値 0： 汎用入力
汎用入力としてプログラム上で自由に扱うことができます。

入力機能指定値 1： プログラムスタート信号（BCD）（ONエッジ）
プログラムをスタートさせるための信号として設定します。
入力機能設定値 9～ 15で指定するプログラムNo.をBCD値としてスタートさせる
ことができます。

入力機能指定値 2： プログラムスタート信号（BCD）（ONエッジ）
プログラムをスタートさせるための信号として設定します。
入力機能設定値9～15で指定するプログラムNo.をバイナリ値としてスタートさせる
ことができます。

入力機能指定値 3： ソフトリセット信号（ONエッジ）
コントローラを再起動させます。エラー発生時などに使用します。
注 1：入力は 1sec以上ONさせるようにしてください。
注 2：座標値はクリアになりますので再度、原点復帰が必要になります。

入力機能指定値 4： サーボON

ONエッジで有効軸をサーボONさせます。
OFFエッジで有効軸をサーボOFFさせます。
注：ON、OFF間は 1.5sec以上インターバルをとってください。

入力機能指定値 5： オートスタートプログラム起動信号
オートスタートプログラムを設定した場合、この信号でプログラムを開始させること
ができます。
ONエッジでプログラム開始、OFFエッジで全動作、プログラムを打ち切ります。

入力機能指定値 6： 全サーボ軸ソフトインターロック（OFFレベル）
OFFレベルでプログラム一時停止になります。
（移動中の軸は減速停止になります。）

入力機能指定値 7： 動作一時停止解除信号（ONエッジ）
入力機能選択値 8で設定した動作一時停止信号を解除します。

入力機能指定値 8： 動作一時停止信号（OFFレベル）
この信号で有効軸すべてを一時停止状態にします。
注：一時停止を解除するには、この信号をONレベルにし、動作一時停止解除信号
　　（入力機能選択7で指定）をONエッジにすることにより解除ることができます。

383

 警告 : メカエンド近傍でサーボ ON すると磁極相検出が正常に行なわれず、磁極不確定エラーま

たは磁極検出エラーの原因となります。

 スライダやロッドなどをメカエンドから離してサーボ ON してください。
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（2）各入力機能指定値についての解説

入力機能指定値 0： 汎用入力
汎用入力としてプログラム上で自由に扱うことができます。

入力機能指定値 1： プログラムスタート信号（BCD）（ONエッジ）
プログラムをスタートさせるための信号として設定します。
入力機能設定値 9～ 15で指定するプログラムNo.をBCD値としてスタートさせる
ことができます。

入力機能指定値 2： プログラムスタート信号（BCD）（ONエッジ）
プログラムをスタートさせるための信号として設定します。
入力機能設定値9～15で指定するプログラムNo.をバイナリ値としてスタートさせる
ことができます。

入力機能指定値 3： ソフトリセット信号（ONエッジ）
コントローラを再起動させます。エラー発生時などに使用します。
注 1：入力は 1sec以上ONさせるようにしてください。
注 2：座標値はクリアになりますので再度、原点復帰が必要になります。

入力機能指定値 4： サーボON

ONエッジで有効軸をサーボONさせます。
OFFエッジで有効軸をサーボOFFさせます。
注：ON、OFF間は 1.5sec以上インターバルをとってください。

入力機能指定値 5： オートスタートプログラム起動信号
オートスタートプログラムを設定した場合、この信号でプログラムを開始させること
ができます。
ONエッジでプログラム開始、OFFエッジで全動作、プログラムを打ち切ります。

入力機能指定値 6： 全サーボ軸ソフトインターロック（OFFレベル）
OFFレベルでプログラム一時停止になります。
（移動中の軸は減速停止になります。）

入力機能指定値 7： 動作一時停止解除信号（ONエッジ）
入力機能選択値 8で設定した動作一時停止信号を解除します。

入力機能指定値 8： 動作一時停止信号（OFFレベル）
この信号で有効軸すべてを一時停止状態にします。
注：一時停止を解除するには、この信号をONレベルにし、動作一時停止解除信号
　　（入力機能選択7で指定）をONエッジにすることにより解除ることができます。
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入力機能指定値 9： スタートプログラムNo.指定ビット 1（最下位ビット）
プログラムNo.の最下位ビットを指定します。
注：スタートプログラム No.指定ビット x（入力機能設定値＝ 9～ 15）の最下位
　　ビットからの不連続な割付、および、最下位ビットからの降り順での割付は不可
　　になります。

入力機能指定値 10： スタートプログラムNo.指定ビット 2

プログラムNo.の第 2ビットを指定します。

入力機能指定値 11： スタートプログラムNo.指定ビット 3

プログラムNo.の第 3ビットを指定します。

入力機能指定値 12： スタートプログラムNo.指定ビット 4

プログラムNo.の第 4ビットを指定します。

入力機能指定値 13： スタートプログラムNo.指定ビット 5

プログラムNo.の第 5ビットを指定します。

入力機能指定値 14： スタートプログラムNo.指定ビット 6

プログラムNo.の第 6ビットを指定します。

入力機能指定値 15： スタートプログラムNo.指定ビット 7

プログラムNo.の第 7ビットを指定します。

入力機能指定値 16： エラーリセット（ONエッジ）
この信号でエラーリセットを行います。
注：動作解除レベル以下のエラーのみリセットできます。

入力機能指定値 17： 駆動源遮断解除入力（ONエッジ）（要因解除時有効）
非常停止、イネーブルSW機能を継続復旧とした場合の駆動源遮断解除入力として
使用します。

入力機能指定値 18： 全有効軸原点復帰指令信号（ONエッジ）
全有効軸の原点復帰指令信号です。
注：先にサーボON入力（入力機能指定値 4）が必要になります。

入力機能指定値 19： 全インクリ軸原点復帰指令信号（ONエッジ）
全インクリ軸の原点復帰指令信号です。
注：先にサーボON入力（入力機能指定値 4）が必要になります。

入力機能指定値 20： PC・TPサーボ移動コマンド受付許可入力
パソコンソフト・ティーチングボックスからの移動許可が設定できます。

入力機能指定値 21： リモートモード制御入力
AUTOモード・MANUALモードの切り替えをこの信号で行うことができます。
注：モードスイッチが AUTO側のみ切り替えることが可能になります。
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入力機能指定値 22： 第 1軸ブレーキ強制リリース
ブレーキの強制リリース（第 1軸）を行います。
注：ブレーキスイッチは下側（NOM）のみ、この機能は有効になります。

入力機能指定値 23： 第 2軸ブレーキ強制リリース
ブレーキの強制リリース（第 2軸）を行います。
注：ブレーキスイッチは下側（NOM）のみ、この機能は有効になります。

入力機能指定値 24～ 27：システム予約
未使用
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（3）各出力機能指定値についての解説

出力機能指定値 0： 汎用出力
汎用出力としてプログラム上で自由に扱うことができます。

出力機能指定値 1： 動作解除レベル以上のエラー出力（ON）
動作解除レベル以上のエラーが発生した場合に信号がONになります。

出力機能指定値 2： 動作解除レベル以上のエラー出力（OFF）
動作解除レベル以上のエラーが発生した場合に信号がOFFになります。

出力機能指定値 3： 動作解除レベル以上のエラー＋非常停止出力（ON）
動作解除レベル以上のエラーが発生した場合にエラーと非常停止出力信号がONに
なります。

出力機能指定値 4： 動作解除レベル以上のエラー＋非常停止出力（OFF）
動作解除レベル以上のエラーが発生した場合にエラーと非常停止出力信号がOFFに
なります。

出力機能指定値 5： READY出力（PIOトリガプログラム運転可）
コントローラ電源投入→チェック後に信号を出力します。
プログラム運転が可能な場合に信号がONになります。

出力機能指定値 6： READY出力（動作解除レベル以上非発生時）
出力機能指定値 5の機能に動作解除レベル以上非発生が条件で加わります。

出力機能指定値 7： READY出力（コールドエラーレベル以上非発生時）
出力機能指定値 5の機能にコールドエラーレベル以上非発生が条件で加わります。

出力機能指定値 8： 非常停止出力（ON）
非常停止入力時に出力をONさせます。非常停止解除時に信号はOFFします。

出力機能指定値 9： 非常停止出力（OFF）
非常停止入力時に出力をOFFさせます。非常停止解除時に信号はONします。

出力機能指定値 10： AUTOモード出力
AUTOモード時に信号を出力させます。

出力機能指定値 11： 自動運転中出力
プログラム自動運転中に信号を出力させます。

出力機能指定値 12： 全有効軸原点（＝ 0）時出力
全有効軸が 0mmの位置にいるときに出力をします。
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出力機能選択値 13： 全有効軸原点復帰完了状態（座標確定）時出力
全有効軸が原点復帰完了状態で出力をします。

出力機能指定値 14： 全有効軸原点プリセット座標時出力
全有効軸が原点復帰完了状態で出力をします。
軸別パラメータNo.12原点プリセット値で設定した値を有効とします。

出力機能指定値 15： システムメモリバックアップバッテリ電圧低下警告レベル以下出力
システムメモリバックアップバッテリの電圧が約 2.6Vになると出力します。

出力機能指定値 16： アブソデータバックアップバッテリ電圧低下警告レベル以下出力
アブソデータバックアップバッテリの電圧が約 3.2Vになると出力します。
異常レベル検出後はパワーONリセット・ソフトウエアリセットまでラッチします。

出力機能指定値 17： 駆動源遮断（SDN）通知出力
駆動源遮断時に出力ポートをOFFします。

出力機能指定値 18～ 23：システム予約
未使用

出力機能指定値 24： 第１軸サーボＯＮ中出力
第１軸がサーボＯＮ中に信号を出力します。

出力機能指定値 25： 第２軸サーボＯＮ中出力
第２軸がサーボＯＮ中に信号を出力します。

出力機能指定値 26～ 29：システム予約
未使用
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2.　軸別パラメータ活用例

　軸別パラメータの値を変更することにより、出荷状態より以下の様な機能を、付加または変更すること
ができます。パラメータを変更する場合には、必ずパラメータ一覧表の該当箇所をお読みください。

・原点復帰方向を変更したい
・原点をプリセットさせたい
・原点をオフセットさせたい
・測長補正を行いたい
・軸動作種別、回転軸モードについて
・回転軸を多回転動作させたい、近回り制御させたい
・ゾーン出力について
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原点復帰方向を変更したい
軸別パラメータ　No.6　座標・物理動作方向選択

●設定方法
　原点復帰動作方向が選択できます

●設定値
　0：モータCCW－＞座標プラス方向
　1：モータCCW－＞座標マイナス方向

例 1：直線軸で原点標準の場合：設定 1の場合

No. パラメータ名称 初期値 入力範囲 単位
6 座標・物理動作方向選択 1 0～ 1 無し

プラス座標 

0mm

0mm

プラス座標 

例 2：直線軸で原点標準の場合：設定 0の場合

注意：ロッド型アクチュエータ（RCP2-RA3C, 4C, 6Cを除く）は、納入後のパラ
メータ変更のみでの原点復帰方向逆はできません。
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原点をプリセットさせたい
軸別パラメータ　No.12　原点プリセット値

●設定解説
　原点復帰が完了した位置に対して、座標上どの値にするかを設定します。
　（通常、原点復帰完了後は座標上 0mm）

●設定値
　単位は 0.001mmです。

例 1：原点プリセット値を“設定しない場合
　　

原点復帰完了→表示上 mm

例 2：原点プリセット値を“3000”と設定した場合

原点復帰完了→表示上  mm

●注意
　原点復帰プリセット値を設定した場合は有効ストロークも変化する為、注意が必要になります。
　特にプラス側にプリセットさせたときはストロークも短くなるため注意が必要です。

No. パラメータ名称 初期値 入力範囲 単位
12 原点プリセット値 0 － 99999999～ 99999999 0.001mm

0.000

3.000
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原点をオフセットさせたい
軸別パラメータ　No.21　原点復帰時オフセット移動量

●設定解説
　原点復帰時に Z相（0点）検出後のオフセットの設定ができます。
　※モータ交換、治具の交換などで原点の位置が変化した場合はこのパラメータで位置合わせを行います。

●設定値
　設定単位は 0.001mmになります。
　例：
　オフセットを 0.5mm＝ 500

●注意
　オフセット移動量が、ボールネジリード長の整数倍付近（リード6mmであれば0mm/6mm/12mm/18mm
　と設定）だと丁度原点位置がZ相の真上にくるので、ABSリセット時にサーボロック状態での「ふらつ
　き」により多回転データが1回転分ずれる可能性があります。（モータ1回転分相当だけ座標値がずれる
　現象）この場合、原点復帰完了時の現在値がリード長の整数倍の値になります。
　※原点復帰時の値がリード長の整数倍になった場合は軸別パラメータNo.12原点プリセット値で調整
　するようにしてください。

No. パラメータ名称 初期値 入力範囲 単位
21 原点復帰時オフセット移動量 1000 － 99999999～ 99999999 0.001mm
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測長補正を行いたい
軸別パラメータ　No.44　測長補正

●設定解説
　指令した移動量に対して、実際に動作した移動量と実測で計った距離の差を調整します。
　
　例：ポジション指定で 0mmから 1000mmのところに移動

　①に対して②の移動量の補正を行います。
　この場合、実際に移動した距離は 999mmなので設定値は“1000”と入力します。
　（設定単位：0.001/1M）

　※C10クラスのボールネジの場合、300mmに対して± 0.21mmの誤差があります。

No. パラメータ名称 初期値 入力範囲 単位
44 測長補正 0 － 99999999～ 99999999 0.001mm/1M

①絶対値（実際に計った距離）1000mm

0mm

②実際に移動した距離（999mmm）

1000mm

▲
▲
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軸動作種別、回転軸モードについて
軸別パラメータ　No.1　軸動作種別

●設定解説
　使用するアクチュエータの種別を定義します。
●設定値

0：直線移動軸　多回転仕様の回転軸以外のアクチュエータ
1：回転移動軸　多回転仕様の回転軸（RCP2-RTBL、RCP2-RTCL）

軸別パラメータ　No.66　回転軸モード選択

●設定解説
　回転軸のモードを選択します。
　関連パラメータ：軸別No.7　ソフトリミット＋
●設定値

0：ノーマル
1：インデックスモード
　  回転軸を使用する場合、このパラメータは“１”になります。
　  ※インデックスモードにすることによりソフトリミットは内部で359.999mmに固定されます。

　2～ 5：システム予約

No. パラメータ名称 初期値 入力範囲 単位
66 回転軸モード選択 0 0～ 5 無し

No. パラメータ名称 初期値 入力範囲 単位
1 軸動作種別 アクチュエータによる 0～ 1 なし

注意：簡易アブソユニットを使用したアクチュエータは、次の設定ができません。
・直線移動軸：０設定時、パラメータNo.68で無限ストロークモードの設定ができません。
・回転移動軸：１のインデックスモード設定時、パラメータNo.67の近回り制御選択の設定
　　　　　　はできません。
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回転軸を多回転動作させたい、近回り制御させたい
軸別パラメータ　No.67　回転移動軸近回り制御選択

●回転軸を一定方向に回転させる場合などに、このパラメータを設定します。
　近回り選択：１を設定し、同じ回転方向の移動命令を繰返し行うことで、多回転動作が行えます。
　近回りとは…
　次のポジション移動に対して、近いポジションに動作することを言います。
●設定値

0：非選択
1：選択

　2～ 5：システム予約

ポジションNo.1

ポジションNo.3

ポジションNo.1 ポジションNo.1

ポジションNo.2 ポジションNo.2

ポジションNo.3

ポジションNo.4ポジションNo.4

ポジションNo.3

ポジションNo.1 ポジションNo.1

ポジションNo.2 ポジションNo.2

ポジションNo.3

ポジションNo.4ポジションNo.4

 ポジションNo.3

ポジションNo.2

プログラム ポジション 

非選択の場合 

選択の場合 

ステップNo 

1 

2 

3 

4

ポジションNo 

1 

2 

3 

4

位置データ 

0 

90 

180 

270

命令語 

MOVP 

MOVP 

MOVP 

MOVP

操作 

2 

3 

4 

1

ポジションNo.4

例：ポジションNo.1を基準とし、ポジションNo.2→3→4→1と連続動作させた場合 

位置データは1°1mmとします 

1 2 3 4

1 2 3 4

※選択することで一定方向に回転させることができます。

「軸動作種別」、「直線移動軸モード選択」、「回転移動軸モード選択」、「回転移動軸地価回り制御
選択」、「現在位置表現（約）」「ソフトウェアリミット＋」、「ソフトウェアリミット－」などを一
括してまとめた表を、「付録　◎ＰＳＥＬ直線・回転制御パラメータ組合せ表」として記載しておりま
す。参照ください。

注意：簡易アブソユニットを使用したアクチュエータは、近回り制御選択の選択：１の設定ができ
ないため、多回転動作ができません。
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ゾーン出力について

ユーザが任意に設定した領域（ゾーン）にアクチュエータが侵入した時に、信号を出力することができます。
ゾーンの設定には、3箇所のパラメータ設定を行ないます。
ゾーンの設定は、軸別に設定します

軸別パラメータ　No.86　ゾーン 1MAX
ゾーンのMAX側を設定します。単位は 0.001mmになります。
　例：50mm＝設定値 50000

軸別パラメータ　No.87　ゾーン 1MIN
ゾーンのMIN側を設定します。単位は 0.001mmになります。
　例：10mm＝設定値 10000

軸別パラメータ　No.89　ゾーン 1出力No.
ゾーンの出力ポートまたはフラグNo.を設定します。
ここのパラメータでセットした出力No.はプログラム上で使用することはできません。

●注意
　設定領域通過時間は 3msec以上確保するようにしてください。

（軸別パラメータNo.86）MAX側　　　　　　　　　MIN側（軸別パラメータ　No.87）
通過中ON

（軸別パラメータ　No.88）

▲

▲

出力範囲を設定します
（この範囲を通過中に信号を出力します）

アクチュエータ

No. パラメータ名称 初期値 入力範囲 単位
86 ゾーン 1MAX 0 － 99999999～ 99999999 0.001mm
87 ゾーン 1MIN 0 － 99999999～ 99999999 0.001mm
88 ゾーン 1出力No. 0 0～ 899 無し
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ゾーン出力機能は、各軸４箇所の設定ができます。（ゾーン 1～ 4）

No. パラメータ名称 初期値 入力範囲 単位
86 ゾーン 1MAX 0 － 99999999～ 99999999 0.001mm
86 ゾーン 1MIN 0 － 99999999～ 99999999 0.001mm
88 ゾーン 1出力No 0 0～ 899 無し
89 ゾーン 2MAX 0 － 99999999～ 99999999 0.001mm
90 ゾーン 2MIN 0 － 99999999～ 99999999 0.001mm
91 ゾーン 2出力No 0 0～ 899 無し
92 ゾーン 3MAX 0 － 99999999～ 99999999 0.001mm
93 ゾーン 3MIN 0 － 99999999～ 99999999 0.001mm
94 ゾーン 3出力No 0 0～ 899 無し
95 ゾーン 4MAX 0 － 99999999～ 99999999 0.001mm
96 ゾーン 4MIN 0 － 99999999～ 99999999 0.001mm
97 ゾーン 4出力No 0 0～ 899 無し
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パ
ラ
メ
ー
タ
活
用
例
（
参
考
）

内
容

対
応

パ
ラ
メ
ー
タ
設
定

操
作
・
動
作

標
準

I/O
 ボ
ー
ド
の
エ
ラ
ー
を
発
生
さ

せ
た
く
な
い
。（
未
配
線
時
に
試
運
転

を
行
い
た
い
場
合
等
）

I/O
ボ
ー
ド
の
異
常
監
視
を
無
効
化
し
、

エ
ラ
ー
を
発
生
さ
せ
な
い
よ
う
に
す
る

こ
と
が
で
き
ま
す
。

異
常
監
視
を
無
効
化
し
た
い

I/O
ボ
ー
ド
に
対
応
し
た

I/O
パ
ラ
メ
ー
タ
に
、‘

0’
を
設
定
し
ま
す
。

標
準

I/O
：

I/O
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

10
＝

0

標
準

I/O
の
異
常
監
視
を
無
効
化
し
た
い
場
合
、

I/O
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

10
に

0 
を
設
定
し
ま
す
。

注
意
：

I/O
ボ
ー
ド
を
動
作
さ
せ
る
場
合
に
は
、
必
ず

変
更
し
た
パ
ラ
メ
ー
タ
値
を
‘

1’
に
戻
し
て
く
だ

さ
い
。

1

再
起
動
（
ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
）

を
、
外
部
か
ら
の
入
力
信
号
に
よ
り
行

い
た
い
。

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
再
起
動
入
力

に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

IO
パ
ラ
メ
ー
タ

「
入
力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 3

設
定
し
た
ポ
ー
ト
を

1
秒
間
以
上

O
N
さ
せ
る
と
、

再
起
動
し
ま
す
。

2

サ
ー
ボ

O
N
を
、
外
部
か
ら
の
入
力
信

号
に
よ
り
行
い
た
い
。

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
サ
ー
ボ

O
N

入
力
に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

IO
パ
ラ
メ
ー
タ

「
入
力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 4

設
定
し
た
ポ
ー
ト
の

O
N

 エ
ッ
ジ
で
サ
ー
ボ

O
N

 し
ま
す
。
　
　
　

O
F

F
 エ
ッ
ジ
で
サ
ー
ボ

O
F

F
 し
ま
す
。

3

オ
ー
ト
ス
タ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
起
動
信

号
を
外
部
か
ら
の
入
力
信
号
に
よ
り
行

い
た
い
。（
初
期
設
定
は

A
U

T
O
モ
ー

ド
時
、
電
源
投
入
時
・
再
起
動
（
ソ
フ

ト
ウ
ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
）
に
よ
り
起
動
し

ま
す
。）
（
オ
ー
ト
ス
タ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ

ム
起
動
ま
で
の
手
順
が
増
え
ま
す
。）

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
オ
ー
ト
ス
タ
ー

ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
起
動
信
号
に
設
定
で
き

ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

IO
パ
ラ
メ
ー
タ

「
入
力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 5
そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

7 
＝

0

設
定
し
た
ポ
ー
ト
の

O
N
エ
ッ
ジ
で
プ
ロ
グ
ラ
ム
開

始
し
ま
す
。

O
FF
エ
ッ
ジ
で
プ
ロ
グ
ラ
ム
を
打
切
り

ま
す
。

4

一
時
停
止
を
、
外
部
か
ら
の
入
力
信
号

に
よ
り
行
い
た
い
。

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
一
時
停
止
入

力
に
設
定
で
き
ま
す
。

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
一
時
停
止
解

除
入
力
に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

IO
パ
ラ
メ
ー
タ

「
入
力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 7
IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 8
設
定
例
）

一
時
停
止
解
除
入
力
を
入
力
ポ
ー
ト

N
o.

5
に
、
一
時

停
止
入
力
を
入
力
ポ
ー
ト

N
o.

6
に
設
定
す
る
場
合
に

は
、

IO
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

35
＝

8,
  I

O
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

36
＝

7
と
設
定
し
ま
す
。

動
作
一
時
停
止
信
号
を
設
定
し
た
ポ
ー
ト
の

O
FF
で
、

一
時
停
止
。

動
作
一
時
停
止
解
除
信
号
を
設
定
し
た
ポ
ー
ト
の

O
N
エ
ッ
ジ
で
一
時
停
止
解
除
し
ま
す
。（
動
作
一
時

停
止
信
号
を
設
定
し
た
ポ
ー
ト
は
常
時

O
N
）。

5

エ
ラ
ー
リ
セ
ッ
ト
を
、
外
部
か
ら
の
入

力
信
号
に
よ
り
行
い
た
い
。（
動
作
解

除
レ
ベ
ル
以
下
の
エ
ラ
ー
）

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
エ
ラ
ー
リ
セ
ッ

ト
に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

IO
パ
ラ
メ
ー
タ

「
入
力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 1
6

設
定
し
た
ポ
ー
ト
の

O
N
エ
ッ
ジ
で
エ
ラ
ー
リ
セ
ッ

ト
を
行
い
ま
す
。

6

原
点
復
帰
を
、
外
部
か
ら
の
入
力
信
号

に
よ
り
行
い
た
い
。

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
原
点
復
帰
入

力
に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

IO
パ
ラ
メ
ー
タ

「
入
力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 1
8

設
定
し
た
ポ
ー
ト
の

O
N
エ
ッ
ジ
で
原
点
復
帰
を
行

い
ま
す
。（
先
に
サ
ー
ボ

O
N
が
必
要
）。

7

397

内
容

対
応

パ
ラ
メ
ー
タ
設
定

操
作
・
動
作

1

標
準

I/
O

 ボ
ー
ド
の
エ
ラ
ー
を
発
生
さ
せ
た

く
な
い
。
（
未
配
線
時
に
試
運
転
を
行
い
た
い

場
合
等
）

I/
O

ボ
ー
ド
の
異
常
監
視
を
無
効
化
し
、
エ

ラ
ー
を
発
生
さ
せ
な
い
よ
う
に
す
る
こ
と
が

で
き
ま
す
。

異
常
監
視
を
無
効
化
し
た
い

 I/
O

ボ
ー
ド
に
対

応
し
た

I/
O

パ
ラ
メ
ー
タ
に
、
‘

0’
を
設
定
し
ま
す
。
標
準

I/
O
：

 I/
O

パ
ラ
メ
ー
タ

 N
o.

10
＝

 0

標
準

 I/
O

の
異
常
監
視
を
無
効
化
し
た
い
場
合
、
 I/

O
パ
ラ

メ
ー
タ

 N
o.

10
に

0 
を
設
定
し
ま
す
。
注
意
：

 I/
O

ボ
ー

ド
を
動
作
さ
せ
る
場
合
に
は
、
必
ず
変
更
し
た
パ
ラ
メ
ー
タ

値
を
‘

1’
に
戻
し
て
く
だ
さ
い
。

 

2

再
起
動
（
ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
）
を
、

外
部
か
ら
の
入
力
信
号
に
よ
り
行
い
た
い
。

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
再
起
動
入
力
に
設

定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ

ー
タ
「
入

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 3

設
定
し
た
ポ
ー
ト
を

 1
秒
間
以
上

 O
N
さ
せ
る
と
、
再
起

動
し
ま
す
。

 

3

サ
ー
ボ

 O
N
を
、
外
部
か
ら
の
入
力
信
号
に

よ
り
行
い
た
い
。

 警
告

:
 メ

カ
エ
ン
ド
近
傍
で
サ
ー
ボ

O
N
す
る
と
磁
極

相
検
出
が
正
常
に
行
な
わ
れ
ず
、
磁
極
不
確
定

エ
ラ
ー
ま
た
は
磁
極
検
出
エ
ラ
ー
の
原
因
と
な

り
ま
す
。

 
ス
ラ
イ
ダ
や
ロ
ッ
ド
な
ど
を
メ
カ
エ
ン
ド
か
ら

離
し
て
サ
ー
ボ

O
N
し
て
く
だ
さ
い
。

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
サ
ー
ボ

 O
N
入
力

に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 4

設
定
し
た
ポ
ー
ト
の

O
N

 エ
ッ
ジ
で
サ
ー
ボ

O
N

 し
ま
す
。

　
　
　

O
FF

 エ
ッ
ジ
で
サ
ー
ボ

O
FF

 し
ま
す
。

 

4

オ
ー
ト
ス
タ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
起
動
信
号
を

外
部
か
ら
の
入
力
信
号
に
よ
り
行
い
た
い
。

（
初
期
設
定
は

 A
U

TO
モ
ー
ド
時
、
電
源
投

入
時
・
再
起
動
（
ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
）

に
よ
り
起
動
し
ま
す
。
）
（
オ
ー
ト
ス
タ
ー

ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
起
動
ま
で
の
手
順
が
増
え
ま

す
。
）

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
オ
ー
ト
ス
タ
ー
ト

プ
ロ
グ
ラ
ム
起
動
信
号
に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 5
そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

7 
＝

 0

設
定
し
た
ポ
ー
ト
の

 O
N
エ
ッ
ジ
で
プ
ロ
グ
ラ
ム
開
始
し
ま

す
。

O
FF

エ
ッ
ジ
で
プ
ロ
グ
ラ
ム
を
打
切
り
ま
す
。

 

5

一
時
停
止
を
、
外
部
か
ら
の
入
力
信
号
に
よ

り
行
い
た
い
。

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
一
時
停
止
入
力
に

設
定
で
き
ま
す
。
任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、

一
時
停
止
解
除
入
力
に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 7
IO

パ
ラ
メ
ー
タ
「
入

力
機
能
指
定
値
」
＝

 8
設
定
例
）
一
時
停
止
解
除
入
力
を

入
力
ポ
ー
ト

 N
o.

5
に
、
一
時
停
止
入
力
を
入
力
ポ
ー
ト

 

N
o.

6
に
設
定
す
る
場
合
に
は
、

IO
パ
ラ
メ
ー
タ

 N
o.

35
＝

8,
 IO

パ
ラ
メ
ー
タ

 N
o.

36
＝

 7
と
設
定
し
ま
す
。

動
作
一
時
停
止
信
号
を
設
定
し
た
ポ
ー
ト
の

 O
FF

で
、
一

時
停
止
。
動
作
一
時
停
止
解
除
信
号
を
設
定
し
た
ポ
ー
ト
の

O
N
エ
ッ
ジ
で
一
時
停
止
解
除
し
ま
す
。
（
動
作
一
時
停
止

信
号
を
設
定
し
た
ポ
ー
ト
は
常
時

O
N
）
。

 

6

エ
ラ
ー
リ
セ
ッ
ト
を
、
外
部
か
ら
の
入
力
信

号
に
よ
り
行
い
た
い
。
（
動
作
解
除
レ
ベ
ル
以

下
の
エ
ラ
ー
）

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
エ
ラ
ー
リ
セ
ッ
ト

に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 1
6

設
定
し
た
ポ
ー
ト
の

 O
N
エ
ッ
ジ
で
エ
ラ
ー
リ
セ
ッ
ト
を
行

い
ま
す
。
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内
容

対
応

パ
ラ
メ
ー
タ
設
定

操
作
・
動
作

7

原
点
復
帰
を
、
外
部
か
ら
の
入
力
信
号
に
よ

り
行
い
た
い
。

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
原
点
復
帰
入
力
に

設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ

ー
タ
「
入

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 1
8

設
定
し
た
ポ
ー
ト
の

 O
N
エ
ッ
ジ
で
原
点
復
帰
を
行
い
ま

す
。
（
先
に
サ
ー
ボ

 O
N
が
必
要
）
。

 

8

入
力
ポ
ー
ト
か
ら
の
プ
ロ
グ
ラ
ム

 N
o.

入
力

を
、
バ
イ
ナ
リ
で
行
い
た
い
。
（
初
期
設
定
は

B
C

D
 入

力
）

ス
タ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム

 N
o.

指
定
ビ
ッ
ト

1

～
7
と
設
定
し
た
ポ
ー
ト
で
指
定
す
る
プ
ロ

グ
ラ
ム

N
o.

 を
、
バ
イ
ナ
リ
で
入
力
で
き
ま

す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ

ー
タ
「
入

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 2
 

9

発
生
中
の
エ
ラ
ー
レ
ベ
ル
を
出
力
ポ
ー
ト
よ

り
知
り
た
い
。

出
力
機
能
指
定
値
＝

 1
～

 4
,5

～
 7

と
、
設

定
し
た
出
力

ポ
ー
ト
の

 O
N
/
O

FF
の
組
み
合

わ
せ
で
エ
ラ
ー
レ
ベ
ル
が
わ
か
り
ま
す
。

選
択
し
た
出
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ

ー
タ
「
出

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
出
力
機
能
指
定
値
」
＝

 2
IO

パ
ラ
メ
ー
タ
「
出

力
機
能
指
定
値
」
＝

 7
（
出
荷
時
は
、

IO
パ
ラ
メ
ー
タ

 

N
o.

46
＝

2,
IO

パ
ラ
メ
ー
タ

 N
o.

47
＝

 7
と
設
定
さ
れ
て

い
ま
す
。
）

注
）
出
荷
時
の
パ
ラ
メ
ー
タ
の
場
合
で
す
。

 

10

非
常
停
止
中
で
あ
る
こ
と
を
、
出
力
ポ
ー
ト

よ
り
知
り
た
い
。

出
力
機
能
指
定
値
＝

 8
,9

と
設
定
し
た
出
力

ポ
ー
ト
の

 O
N
/
O

FF
で
非
常
停
止
中
か
ど
う

か
が
わ
か
り
ま
す
。

選
択
し
た
出
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ

ー
タ
「
出

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
出
力
機
能
選
択
」
＝

 9

注
）
出
荷
時
に
は
設
定
さ
れ
て
お
り
ま
せ
ん
。

 

11

A
U

TO
モ
ー
ド
時
に
、
信
号
を
出
力
さ
せ
た

い
。

任
意
の
出
力
ポ
ー
ト
を
、
 A

U
TO

モ
ー
ド
時

出
力
信
号
に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
出
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
出

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
出
力
機
能
指
定
値
」
＝

 1
0

A
U

TO
モ
ー
ド
時
に
、
設
定
し
た
ポ
ー
ト
が

O
N

 し
ま
す
。

 

12

自
動
運
転
中
に
、
信
号
を
出
力
さ
せ
た
い
。

任
意
の
出
力
ポ
ー
ト
を
、
自
動
運
転
中
出
力

に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
出
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
出

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
出
力
機
能
指
定
値
」
＝

 1
1

自
動
運
転
中
に
、
設
定
し
た
ポ
ー
ト
が

O
N

 し
ま
す
。

 

13

自
動
運
転
中
の
認
識
に
つ
い
て
自
動
運
転
中

の
認
識
は
、
そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

12
 の

設
定
値
に
よ
り
変
更
す
る
こ
と
が
で
き
ま
す
。

・
プ
ロ
グ
ラ
ム
運
転
中
（

M
A

N
U
・

A
U

TO

モ
ー
ド
問
わ
ず
）
で
あ
れ
ば
、
自
動
運
転
中

と
し
て
認
識
す
る
場
合
。
・
プ
ロ
グ
ラ
ム
運
転

中
ま
た
は
、
 A

U
TO

モ
ー
ド
（
プ
ロ
グ
ラ
ム

運
転
中
か
ど
う
か
問
わ
ず
）
で
あ
れ
ば
、
自

動
運
転
中
と
し
て
認
識
す
る
場
合
。
ど
ち
ら

の
場
合
も
、
全
動
作
解
除
要
因
非
発
生
中
が

前
提
条
件
で
す
。
ど
ち
ら
か
の
場
合
を
、
自

動
運
転
中
と
し
て
認
識
し
ま
す
。

・
そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

12
 ＝

 0
　
プ
ロ
グ
ラ
ム
運
転

中
を
自
動
運
転
中
と
認
識
し
ま
す
。
・
そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

12
 ＝

 1
　
プ
ロ
グ
ラ
ム
運
転
中
、
ま
た
は

A
U

TO
 モ

ー
ド
を
　
自
動
運
転
中
と
認
識
し
ま
す
。
・
全
動
作

 解
除
要

因
非
発
生
中
と
は
動
作
解
除
レ
ベ
ル
以
上
エ
ラ
ー
非
発
生
且

つ
非
常
停
止
未
入
力
且
つ
セ
ー
フ
テ
ィ
ゲ
ー
ト
未
入
力
且
つ

デ
ッ
ド
マ
ン
ス
イ
ッ
チ

O
N
（
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
ボ
ッ
ク
ス
オ

プ
シ
ョ
ン
）
の
場
合
で
す
。

 

398
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内
容

対
応

パ
ラ
メ
ー
タ
設
定

操
作
・
動
作

14

全
有
効
軸
原
点
位
置
時
に
、
信
号
を
出
力
さ

せ
た
い
。

任
意
の
出
力
ポ
ー
ト
を
、
全
有
効
軸
原
点
位

置
信
号
に
設
定
で
き
ま
す
。
注
意
：
ア
ブ
ソ

リ
ュ
ー
ト
仕
様
で
は
、

H
O

M
E
命
令
を
使
用

し
な
い
で
く
だ
さ
い
。

選
択
し
た
出
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ

ー
タ
「
出

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
出
力
機
能
指
定
値
」
＝

 1
2

全
有
効
軸
原
点
位
置
時
、設

定
し
た
ポ
ー
ト
が

 O
N
し
ま
す
。

 

15

全
有
効
軸
原
点
復
帰
完
了
状
態
時
に
、
信
号

を
出
力
さ
せ
た
い
。

任
意
の
出
力
ポ
ー
ト
を
、
全
有
効
軸
原
点
復

帰
完
了
信
号
に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
出
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
出

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
出
力
機
能
指
定
値
」
＝

 1
3 

全
有
効
軸
原
点
復
帰
完
了
状
態
時
、
設
定
し
た
ポ
ー
ト
が

O
N

 し
ま
す
。

16

シ
ス
テ
ム
メ
モ
リ
バ
ッ
テ
リ
電
圧
低
下
時
に
、

警
告
信
号
を
出
力
さ
せ
た
い
。

任
意
の
出
力
ポ
ー
ト
を
、
シ
ス
テ
ム
メ
モ
リ

バ
ッ
テ
リ
電
圧
低
下
警
告
信
号

に
設
定
で
き

ま
す
。

選
択
し
た
出
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
出

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
出
力
機
能
指
定
値
」
＝

 1
5

シ
ス
テ
ム
メ
モ
リ
バ
ッ
テ
リ
電
圧
低
下
時
、
設
定
し
た
ポ
ー

ト
が

O
N

 し
ま
す
。

 

17

ア
ブ
ソ
エ
ン
コ
ー
ダ
バ
ッ
テ
リ
電
圧
低
下
時

に
、
警
告
信
号
を
出
力
さ
せ
た
い
。

任
意
の
出
力
ポ
ー
ト
を
、
ア
ブ
ソ
エ
ン
コ
ー

ダ
バ
ッ
テ
リ
電
圧
低
下
警
告
信
号
に
設
定
で

き
ま
す
。

選
択
し
た
出
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
出

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
出
力
機
能
指
定
値
」
＝

 1
6

ア
ブ
ソ
エ
ン
コ
ー
ダ
バ
ッ
テ
リ
電
圧
低
下
時
、
設
定
し
た
ポ

ー
ト
が

O
N

 し
ま
す
。
電
源
再
投
入
・
再
起
動
ま
で
出
力
保

持
。

 

18

ブ
レ
ー
キ
解
除
を
、
外
部
か
ら
の
入
力
信
号

に
よ
り
行
い
た
い
。

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
ブ
レ
ー
キ
強
制
解

除
入
力
に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
出

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 2
2（

第
 1

軸
）

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 2
3（

第
 2

軸
）
設
定
例
）

2
軸
目
の
ブ
レ
ー
キ
解
除
入
力
を
入
力
ポ
ー
ト

 N
o.

12
に
設

定
す
る
場
合
に
は
、

IO
パ
ラ
メ
ー
タ

 N
o.

42
＝

23
と
設

定
し
ま
す
。

設
定
し
た
ポ
ー
ト
が

 O
N
時
、
ブ
レ
ー
キ
が
強
制
解
除
さ
れ

ま
す
。

 

19

非
常
停
止
・
セ
ー
フ
テ
ィ
ゲ
ー
ト

O
P

E
N

 時
、

出
力
状
態
を
保
持
し
た
い
。

保
持
さ
せ
た
い
出
力
ポ
ー
ト

N
o.

 の
M

in
 と

M
ax

 を
設
定
で
き
ま
す
。

I/
O

 パ
ラ
メ
ー
タ

 N
o.

70
＝
出
力
ポ
ー
ト

 N
o.

の
 M

in
I/

O
 パ

ラ
メ
ー
タ

N
o.

71
 ＝

出
力
ポ
ー
ト

N
o.

 の
 M

ax
設
定

例
）
出
力
ポ
ー
ト

N
o.

30
3 
～

 3
07

 間
を
保
持
さ
せ
る
場
合

に
は
、

I/
O

 パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

70
 ＝

 3
03

I/
O

 パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

71
 ＝

 3
07

と
設
定
し
ま
す
。

←
非
常
停
止
入
力
時
・
セ
ー
フ
テ
ィ
ゲ
ー
ト

 O
P

E
N
時
、

出
力
ポ
ー
ト

 N
o.

30
3
～

 3
07

の
状
態
を
保
持
し
ま
す
。

 

20

非
常
停
止
入
力
時
・
セ
ー
フ
テ

ィ
ゲ
ー
ト

O
P

E
N

 時
、
プ
ロ
グ
ラ
ム
を
起
動
さ
せ
た
い
。

起
動
で
き
る
プ
ロ
グ
ラ
ム
は
、

IO
 処

理
や
演

算
処
理
等
の
、
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
動
作
を
含

ま
な
い
も
の
で
す
。
（

P
IO

処
理
プ
ロ
グ
ラ

ム
。
）

起
動
さ
せ
る

 P
IO

処
理
プ
ロ
グ
ラ
ム
を
、
設

定
で
き
ま
す
。

P
IO

 処
理
プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o.

 

と
、
処
理
さ
れ
る
出
力
ポ
ー
ト

N
o.

の
M

in
 

と
 M

ax
を
、
パ
ラ
メ
ー
タ
に
設
定
し
ま
す
。

そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

 N
o.

2
＝

 P
IO

処
理
プ
ロ
グ
ラ
ム

 

N
o.

I/
O

 パ
ラ
メ
ー
タ

 N
o.

70
 ＝

出
力
ポ
ー
ト

N
o.

 の
 

M
in

I/
O

 パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

71
 ＝

出
力
ポ
ー
ト

N
o.

 の
 M

ax

設
定
例
）
出
力
ポ
ー
ト

 N
o.

30
3
～

30
7
間
の
処
理
を
行
う

プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o.

5 
を
起
動
さ
せ
る
場
合
に
は
、
そ
の
他
パ

ラ
メ
ー
タ

N
o.

2 
＝

 5
I/

O
 パ

ラ
メ
ー
タ

N
o.

70
 ＝

 3
03

I/
O

 

パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

71
 ＝

 3
07

と
設
定
し
ま
す
。

 

←
非
常
停
止
入
力
時
・
セ
ー
フ
テ
ィ
ゲ
ー
ト

 O
P

E
N
時
、

プ
ロ
グ
ラ
ム

 N
o.

5
が
起
動
し

ま
す
。
出
力
ポ
ー
ト

 N
o.

30
3

～
30

7
の
処
理
が
可
能
で
す
。

399
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内
容

対
応

パ
ラ
メ
ー
タ
設
定

操
作
・
動
作

21

A
U

TO
 モ

ー
ド
・

M
A

N
U

A
L 
モ
ー
ド
の
切
換

え
を
入
力
ポ
ー
ト
か
ら
行
い
た
い
。

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
モ
ー
ド
切
換
え
入

力
に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ

ー
タ
「
入

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 2
1 

モ
ー
ド
ス
イ
ッ
チ
を

A
U

TO
 側

に
し
ま
す
。
設
定
し
た

入
力
ポ
ー
ト
が

 O
FF

の
時

 A
U

TO
モ
ー
ド
、

O
N
の

時
M

A
N

U
 モ

ー
ド
に
な
り
ま
す
。
モ
ー
ド
ス
イ
ッ
チ
が

 

M
A

N
U
側
の
場
合
、
入
力
ポ
ー
ト
の

 O
N
/
O

FF
に
関
わ
ら

ず
 M

A
N

U
モ
ー
ド
に
な
り
ま
す
。

22

非
常
停
止
解
除
後
、
自
動
的
に
再
起
動
（
ソ

フ
ト
ウ
ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
）
を
行
い
、
オ
ー
ト

ス
タ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
を
起
動
さ
せ
た
い
。

非
常
停
止
復
旧
種
別
を
、
動
作
・
プ
ロ
グ
ラ

ム
打
切
（
非
常
停
止
解
除
時
、
ソ
フ
ト
ウ
ェ

ア
リ
セ
ッ
ト
）
に
す
る
こ
と
が
可
能
で
す
。

そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

10
 ＝

 3
そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

7 
＝

 1

非
常
停
止
ボ
タ
ン

解
除
後
、
自
動
的
に
再
起
動
（
ソ
フ
ト
ウ

ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
）
を
行
い
、
オ
ー
ト
ス
タ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム

が
起
動
し
ま
す
。

 

23

非
常
停
止
解
除
後
、
自
動
的
に
エ
ラ
ー
リ
セ

ッ
ト
を
行
い
、
オ
ー
ト
ス
タ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ

ム
を
起
動
さ
せ
た
い
。

非
常
停
止
復
旧
種
別
を
、
動
作
・
プ
ロ
グ
ラ

ム
打
切
（
非
常
停
止
解
除
時
、
エ
ラ
ー
リ
セ

ッ
ト
及
び
オ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
起
動
）
に
す

る
こ
と
が
可
能
で
す
。

そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

10
 ＝

 4
そ
の
他
パ
ラ

メ
ー
タ

N
o.

7 
＝

 1
IO

パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 1
7

の
設
定
が
「
入
力
機
能
選
択

 n
」
さ
れ
て
い
な
い
こ
と
。

非
常
停
止
ボ
タ
ン
解
除
後
、
自
動
的
に
エ
ラ
ー
リ
セ
ッ
ト
を

行
い
、
オ
ー
ト
ス
タ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
が
起
動
し
ま
す
。

 

24

非
常
停
止
解
除
後
、
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
動
作

を
継
続
さ
せ
た
い
。
（
非
常
停
止
入
力
時
の

続
き
か
ら
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
動
作
を
さ
せ
た

い
。
）
非
常
停
止
入
力
時
、
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ

動
作
以
外
の
プ
ロ
グ
ラ
ム
は
起
動
し
た
ま
ま

の
状
態
。
（
非
常
停
止
時
、
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ

動
作
を
含
ま
な
い
プ
ロ
グ
ラ
ム
は
、
起
動
し

た
ま
ま
の
状
態
。
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
動
作
を

含
む
プ
ロ
グ
ラ
ム
は
、
実
行
ス
テ
ッ
プ
が
動

作
命
令
に
到
達
す
る
ま
で
は
起
動
し
た
ま
ま

の
状
態
。
）

非
常
停
止
復
旧
種
別
を
、
動
作
継
続
復
旧
に

す
る
こ
と
が
可
能
で
す
。
任
意
の
入
力
ポ
ー

ト
を
、
一
時
停
止
解
除
入
力
に
選
択
し
ま
す
。

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
再
起
動
入
力
に
選

択
し
ま
す
。

そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

 N
o.

10
 ＝

 2
選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト

に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
選
択

 n
」
に
以

下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指

定
値
」
＝

 7
IO

パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 3（
動

作
解
除
方
法
の
確
保
の
為
）
設
定
例
）
入
力
ポ
ー
ト

 N
o.

5

を
一
時
停
止
解
除
入
力
に
、
入
力
ポ
ー
ト

 N
o.

1
を
再
起
動

入
力
に
設
定
す
る
場
合
に
は
、

IO
パ
ラ
メ
ー
タ

 N
o.

35
＝

7
に
、
 IO

パ
ラ
メ
ー
タ

 N
o.

31
＝

3
と
設
定
し
ま
す
。

非
常
停
止
ボ
タ
ン
解
除
後
、
入
力
機
能
指
定
値
＝

 7
（
動
作

一
時
停
止
解
除
信
号
）
を
設
定
し
た
ポ
ー
ト
の

O
 N

エ
ッ

ジ
で
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
動
作
が
継
続
し
ま
す
。
動
作
の
継

続

を
打
切
る
場
合
に
は
、
入
力
機
能
指
定
値
＝

 7
を
設
定
し

た
ポ
ー
ト

 に
O

N
 エ

ッ
ジ
入
力
し
な
い
で
、
入
力
機
能
指

定
値
＝

3（
ソ
フ
ト
リ
セ
ッ
ト
信
号
）
を
設
定
し
た
ポ
ー
ト

を
１
秒
間
以
上

 O
N
さ
せ
、
再
起
動
を
行
い
ま
す
。

 

25

シ
ス
テ
ム
メ
モ
リ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ

を
使
用
し
た
い
。

オ
プ
シ
ョ
ン
の
シ
ス
テ
ム
メ
モ
リ
バ
ッ
ク
ア

ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
を
装
着
し
ま
す
。

そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

20
 ＝

 2
 

こ
の
設
定
を
行
っ
た
場
合
、
主
電
源
を

 O
FF

し
て
も
、

S
E

L
グ
ロ
ー
バ
ル
デ
ー
タ
・
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
は
、
保
持
さ

れ
ま
す
。

400
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4.　サーボゲイン調整
出荷時にアクチュエータ標準仕様に合わせたサーボ調整を行っていますので、通常は変更する必要ありま
せん。
但し、アクチュエータ固定方法や負荷条件等により振動・異音が発生する可能性もありますので、迅速な
対応ができるようにサーボ調整関連パラメータを公開しています。
特に、特注品（標準品よりボールネジリード長が大きい、ストロークが長い等）では外的条件の影響で振
動・異音が発生する場合があります。
このような場合には、以下に示すパラメータを変更する必要がありますので、弊社にご連絡ください。

●位置ゲイン

　位置制御ループの応答性を決めるパラメータです。
　設定値を大きくすると、位置指令に対する追従性が良くなります。
　但し、大きくしすぎるとオーバーシュートを生じやすくなります。
　設定値が低い場合は、位置指令に対する追従性が悪くなり、位置決めに時間がかかります。

●速度ループ比例ゲイン

　速度制御ループの応答性を決めるパラメータです。
　設定値を大きくすると、速度指令に対する追従性が良くなります。（サーボ剛性が高くなります。）
　負荷イナーシャが大きいほど設定値を大きくします。
　但し、大きくしすぎるとオーバーシュートや発振を起し、機械系の振動を生じやすくなります。

軸別パラメータNo. 単位 入力範囲 初期値（参考）
60 ／ sec 1～ 9999 45

速度 
設定値が高いとき（オーバーシュート） 

設定値が低いとき 

時間 

ドライバパラメータNo. 単位 入力範囲 初期値（参考）
43 － 1～ 32767 300

速度 
設定値が高いとき（オーバーシュート） 

設定値が低いとき 

時間 

401

内
容

対
応

パ
ラ
メ
ー
タ
設
定

操
作
・
動
作

21

A
U

TO
 モ

ー
ド
・

M
A

N
U

A
L 
モ
ー
ド
の
切
換

え
を
入
力
ポ
ー
ト
か
ら
行
い
た
い
。

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
モ
ー
ド
切
換
え
入

力
に
設
定
で
き
ま
す
。

選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト
に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ

ー
タ
「
入

力
機
能
選
択

n」
に
以
下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ

メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 2
1 

モ
ー
ド
ス
イ
ッ
チ
を

A
U

TO
 側

に
し
ま
す
。
設
定
し
た

入
力
ポ
ー
ト
が

 O
FF

の
時

 A
U

TO
モ
ー
ド
、

O
N
の

時
M

A
N

U
 モ

ー
ド
に
な
り
ま
す
。
モ
ー
ド
ス
イ
ッ
チ
が

 

M
A

N
U
側
の
場
合
、
入
力
ポ
ー
ト
の

 O
N
/
O

FF
に
関
わ
ら

ず
 M

A
N

U
モ
ー
ド
に
な
り
ま
す
。
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非
常
停
止
解
除
後
、
自
動
的
に
再
起
動
（
ソ

フ
ト
ウ
ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
）
を
行
い
、
オ
ー
ト

ス
タ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
を
起
動
さ
せ
た
い
。

非
常
停
止
復
旧
種
別
を
、
動
作
・
プ
ロ
グ
ラ

ム
打
切
（
非
常
停
止
解
除
時
、
ソ
フ
ト
ウ
ェ

ア
リ
セ
ッ
ト
）
に
す
る
こ
と
が
可
能
で
す
。

そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

10
 ＝

 3
そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

7 
＝

 1

非
常
停
止
ボ
タ
ン

解
除
後
、
自
動
的
に
再
起
動
（
ソ
フ
ト
ウ

ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
）
を
行
い
、
オ
ー
ト
ス
タ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム

が
起
動
し
ま
す
。
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非
常
停
止
解
除
後
、
自
動
的
に
エ
ラ
ー
リ
セ

ッ
ト
を
行
い
、
オ
ー
ト
ス
タ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ

ム
を
起
動
さ
せ
た
い
。

非
常
停
止
復
旧
種
別
を
、
動
作
・
プ
ロ
グ
ラ

ム
打
切
（
非
常
停
止
解
除
時
、
エ
ラ
ー
リ
セ

ッ
ト
及
び
オ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
起
動
）
に
す

る
こ
と
が
可
能
で
す
。

そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

10
 ＝

 4
そ
の
他
パ
ラ

メ
ー
タ

N
o.

7 
＝

 1
IO

パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 1
7

の
設
定
が
「
入
力
機
能
選
択

 n
」
さ
れ
て
い
な
い
こ
と
。

非
常
停
止
ボ
タ
ン
解
除
後
、
自
動
的
に
エ
ラ
ー
リ
セ
ッ
ト
を

行
い
、
オ
ー
ト
ス
タ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
が
起
動
し
ま
す
。
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非
常
停
止
解
除
後
、
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
動
作

を
継
続
さ
せ
た
い
。
（
非
常
停
止
入
力
時
の

続
き
か
ら
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
動
作
を
さ
せ
た

い
。
）
非
常
停
止
入
力
時
、
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ

動
作
以
外
の
プ
ロ
グ
ラ
ム
は
起
動
し
た
ま
ま

の
状
態
。
（
非
常
停
止
時
、
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ

動
作
を
含
ま
な
い
プ
ロ
グ
ラ
ム
は
、
起
動
し

た
ま
ま
の
状
態
。
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
動
作
を

含
む
プ
ロ
グ
ラ
ム
は
、
実
行
ス
テ
ッ
プ
が
動

作
命
令
に
到
達
す
る
ま
で
は
起
動
し
た
ま
ま

の
状
態
。
）

非
常
停
止
復
旧
種
別
を
、
動
作
継
続
復
旧
に

す
る
こ
と
が
可
能
で
す
。
任
意
の
入
力
ポ
ー

ト
を
、
一
時
停
止
解
除
入
力
に
選
択
し
ま
す
。

任
意
の
入
力
ポ
ー
ト
を
、
再
起
動
入
力
に
選

択
し
ま
す
。

そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

 N
o.

10
 ＝

 2
選
択
し
た
入
力
ポ
ー
ト

に
対
応
し
た

 IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
選
択

 n
」
に
以

下
の
値
を
設
定
し
ま
す
。

IO
パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指

定
値
」
＝

 7
IO

パ
ラ
メ
ー
タ
「
入
力
機
能
指
定
値
」
＝

 3（
動

作
解
除
方
法
の
確
保
の
為
）
設
定
例
）
入
力
ポ
ー
ト

 N
o.

5

を
一
時
停
止
解
除
入
力
に
、
入
力
ポ
ー
ト

 N
o.

1
を
再
起
動

入
力
に
設
定
す
る
場
合
に
は
、

IO
パ
ラ
メ
ー
タ

 N
o.

35
＝

7
に
、
 IO

パ
ラ
メ
ー
タ

 N
o.

31
＝

3
と
設
定
し
ま
す
。

非
常
停
止
ボ
タ
ン
解
除
後
、
入
力
機
能
指
定
値
＝

 7
（
動
作

一
時
停
止
解
除
信
号
）
を
設
定
し
た
ポ
ー
ト
の

O
 N

エ
ッ

ジ
で
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
動
作
が
継
続
し
ま
す
。
動
作
の
継

続

を
打
切
る
場
合
に
は
、
入
力
機
能
指
定
値
＝

 7
を
設
定
し

た
ポ
ー
ト

 に
O

N
 エ

ッ
ジ
入
力
し
な
い
で
、
入
力
機
能
指

定
値
＝

3 （
ソ
フ
ト
リ
セ
ッ
ト
信
号
）
を
設
定
し
た
ポ
ー
ト

を
１
秒
間
以
上

 O
N
さ
せ
、
再
起
動
を
行
い
ま
す
。
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シ
ス
テ
ム
メ
モ
リ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ

を
使
用
し
た
い
。

オ
プ
シ
ョ
ン
の
シ
ス
テ
ム
メ
モ
リ
バ
ッ
ク
ア

ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
を
装
着
し
ま
す
。

そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

20
 ＝

 2
 

こ
の
設
定
を
行
っ
た
場
合
、
主
電
源
を

 O
FF

し
て
も
、

S
E

L
グ
ロ
ー
バ
ル
デ
ー
タ
・
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
は
、
保
持
さ

れ
ま
す
。
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●速度ループ積分ゲイン

速度制御ループの応答性を決めるパラメータです。
設定値を小さくすると、速度指令に対する応答性が低くなります。負荷変動に対する反発力が弱くなり
ます。位置指令に対する追従性が悪くなり、位置決めに時間がかかります。
大きくしすぎるとオーバーシュートや発振を起し、機械系の振動を生じやすくなります。

　

●トルクフィルタ時定数

　トルク指令に対するフィルタ時定数を決めるパラメータです。
　機械の共振周波数がサーボループの応答周波数以下の場合、モータは振動を起します。
　設定値を大きくすることにより、この機械系の共振を抑えることができます。
　但し、大きくしすぎると制御系の安定を損なうことがあります。

●電流制御帯域番号

　PⅠ電流制御系の制御帯域を設定します。
　通常は変更する必要ありません。
　不用意に変更しますと制御系の安定性を損ねることがあり非常に危険です。
　共振音が発生した場合などに本パラメータを変更することにより共振音を抑えることができます。
　変更については、弊社にご相談ください。

ドライバパラメータNo. 単位 入力範囲 初期値（参考）
44 － 1～ 3276700 4601

速度 
設定値が高いとき（オーバーシュート） 

設定値が低いとき 

時間 

ドライバパラメータNo. 単位 入力範囲 初期値（参考）
45 － 0～ 2500 0

ドライバパラメータNo. 単位 入力範囲 初期値（参考）
46 － 0～ 4 4

402402
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◎パラメータ一覧表

お客様にてパラメータ変更を行う場合、不明な点は弊社営業技術課までお問合せください。
お客様がパラメータを変更された場合は、パラメータ内容を保管しておいてください。

パソコン対応ソフトを購入されたお客様は、納入時及び組み込みシステム立上げ時、パラメータをバッ
クアップすることをお勧めします。パラメータによるカスタマイズ項目が多い為、プログラムと同様の感
覚でバックアップすることをお勧めします。
パラメータは編集後フラッシュROMに書き込み、ソフトウェアリセットまたは電源再投入すると有効
になります。
尚、次の表は、パソコン対応ソフトによる、初期値の表示例です。パラメータの初期設定値は、使用条
件・アクチュエータにより異なります。
入力範囲は、ティーチングボックス・パソコン対応ソフトでの入力制限です。実際の設定値は備考欄に
定義されている値を入力してください。
備考欄に定義されている値以外は、入力範囲内でもシステム予約となっています。
備考欄に定義されている値以外は、入力しないでください。

403 403
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1.	 I／ Oパラメータ

1.1	 I／ Oパラメータ

No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考

1 入出力ポート割付種別 1 0～ 20 0:固定割付

1:自動割付（優先順位：ネットワークI/Fモジュール－

>標準I/O

※標準I/Oより連続実装範囲分のみ割付＝安全の為）

2 標準I/O固定割付時入力

ポート開始No.（I/O1）

000 － 1～ 599 0＋（8の倍数）（マイナス時無効）

3 標準I/O固定割付時出力

ポート開始No.（I/O1）

300 － 1～ 599 300＋（8の倍数）（マイナス時無効）

4～

9

システム予約 －1 －1～599

10 標準I/O異常監視 1 0～ 5 0:非監視

1:監視

2:監視（24V I/O電源関連エラー非監視）

3:監視（24V I/O電源関連エラーのみ監視）

※一部例外有り

※0（＝非監視）、または、2（＝監視（24V I/O電源関連

エラー非監視））の場合、 24V I/O電源関連異常時、シ

ステムエラーにはなりませんが、コントローラ保護の

為、デジタルI/O部の実出力は、以後、回路で遮断さ

れます。

11～

13

システム予約 1 0～ 5

14 ネットワークI/Fモジュール

リモート入力使用ポート数

0 0～ 256 8の倍数

15 ネットワークI/Fモジュール

リモート出力使用ポート数

0 0～ 256 8の倍数

16 ネットワークI/Fモジュール

固定割付時入力ポート開始

No.

－ 1 － 1～ 599 0＋ (8の倍数)(マイナス時無効)

17 ネットワークI/Fモジュール

固定割付時出力ポート開始

No.

－ 1 － 1～ 599 300＋ (8の倍数)(マイナス時無効)

18 ネットワークI/Fモジュール

異常監視

1 0～ 5 0:非監視 1:監視  

※ネットワークリンク異常状態がネットワークリンク異

常確認タイマ値以上継続時、システムエラーになりま

す(I/OパラメータNo.120参照)。

※一部例外有り

19 （拡張用） 0

20 入力フィルタリング周期 2 1～ 9 msec 入力信号は、本パラメータの2 倍時間の状態保持により

認識される。

21 システム予約（変更禁止） 0 1～ 9

22 システム予約 0 0～ 99999 msec

23 システム予約 0H 0H～ FFFFFFFFH

404
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No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考

24 I/O設定ビットパターン1 10000H 0H～ FFFFFFFFH ビット0-3:RDY OUT機能選択（システムIO）

（0:SYSRDY（ソフト＝ PIOトリガプログラム運転可能） 

andハード正常（非非常停止and ハードエラー非検出

状態）

1:動作解除レベル以上エラー非発生

2:コールドスタートレベル以上エラー非発生）

ビット4-7:RDY LED 機能選択

（0:プログラム運転可能

1:動作解除レベル以上エラー非発生

2:コールドスタートレベル以上エラー非発生）

ビット8-19:システム予約

ビット20-23:ALM LED 機能選択

（0:メッセージレベル以上エラー発生

1:動作解除レベル以上エラー発生

2:コールドスタートレベル以上エラー発生

3:システムダウンレベル以上エラー発生）

25 I/O設定ビットパターン2 0H 0H～ FFFFFFFFH

26 （拡張用） 0

27 （拡張用） 0

28 （拡張用） 0

29 システム予約 0 0～ 599

30 入力機能選択000 1 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

31 入力機能選択001 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

32 入力機能選択002 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

33 入力機能選択003 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

34 入力機能選択004 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

35 入力機能選択005 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

36 入力機能選択006 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

37 入力機能選択007 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

38 入力機能選択008 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

39 入力機能選択009 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

40 入力機能選択010 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

41 入力機能選択011 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

42 入力機能選択012 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

43 入力機能選択013 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

44 入力機能選択014 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

45 入力機能選択015 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

46 出力機能選択300 2 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

I／ Oパラメータ
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No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考

47 出力機能選択301 7 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

48 出力機能選択302 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

49 出力機能選択303 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

50 出力機能選択304 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

51 出力機能選択305 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

52 出力機能選択306 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

53 出力機能選択307 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

54 出力機能選択308 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

55 出力機能選択309 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

56 出力機能選択310 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

57 出力機能選択311 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

58 出力機能選択312 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

59 出力機能選択313 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

60 出力機能選択314 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

61 出力機能選択315 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

62 システム予約 0 0～ 299

63 システム予約 0 0～ 299

64～

67

システム予約 0 0～ 299

68 （拡張用） 0

69 （拡張用） 0

70 全動作・プログラム打切時、

無操作汎用出力エリアNo.MIN

0 0～ 599 ※要注意：本エリアの出力は「動作・プログラム打切時、

I/O処理プログラム」を含むユーザープログラムの責

任下で操作する必要有り。本エリア以外の出力は強制

的にOFFされる。

　（0時無効）

71 全動作・プログラム打切時、

無操作汎用出力エリアNo.MAX

0 0～ 599

72 全動作一時停止

（サーボ軸ソフトインター

ロック＋出力ポートソフトイ

ンターロック）時無操作汎用

出力エリアNo.MIN

300 0～ 599 ※要注意：本エリアの出力は「全動作一時停止時、I/O 

処理プログラム」を含むユーザープログラムの責任下

で操作する必要有り（復旧含む）。本エリア以外の出

力は強制的にOFF され、全動作一時停止中に操作され

た結果を反映し保留（自動運転中のみ）される。

　（0時無効）

73 全動作一時停止

（サーボ軸ソフトインター

ロック＋出力ポートソフトイ

ンターロック）時無操作汎用

出力エリアNo.MAX

599 0～ 599
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No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考

74 TPユーザー出力ポート

使用数（ハンド等）

0 0～ 8 TPが参照。

（0時無効）

75 TPユーザー出力ポート

開始No.（ハンド等）

0 0～ 599 TPが参照。

76 システム予約 0 0～ 599

77 システム予約 0 0～ 299

78 PC・TPサーボ移動コマン

ド受付許可入力対象軸パ

ターン

0 0B～11111111B

79 システム予約 0 0～ 299

80 （PC・TP用 SIO使用方法） 1 1～ 1 DIP－ SW切り替え

81 （PC・TP用 SIO局コード） 153 153～ 153 153（99H）固定。

82 （PC・TP用 SIO予約） 0

83 （PC・TP用 SIO予約） 0

84 （PC・TP用 SIO予約） 0

85 （PC・TP用 SIO予約） 0

86 （PC・TP用 SIO予約） 0

87 （PC・TP用 SIO予約） 0

88 （PC・TP用 SIO予約） 0

89 （PC・TP用 SIO予約） 0

90 ユーザー開放SIO

チャンネル0使用方法　

（AUTOモード時）

0 0～ 9 0:SEL プログラム開放

1:SEL プログラム開放（デバイス共通CLOSE時 PC・TP接

続＝メーカー専用）

2:IAI プロトコルB（スレーブ）

91 ユーザー開放SIO

チャンネル0局コード

153 0～ 255 IAI プロトコル時のみ有効

92 ユーザー開放SIO

チャンネル0ボーレート

種別

0 0～ 5 0:9.6　1:19.2　2:38.4　3:57.6　4:76.8　5:115.2kbps

93 ユーザー開放SIO

チャンネル0データ長

8 7～ 8

94 ユーザー開放SIO

チャンネル0ストップ

ビット長

1 1～ 2

95 ユーザー開放SIO

チャンネル0パリティ種別

0 0～ 2 0:無し　1:奇数　2:偶数

96 ユーザー開放SIO

チャンネル0受信操作種別

0 0～ 1 0:送信処理直後受信強制イネーブルする

1:送信処理時受信強制イネーブルしない

97 ユーザー開放SIO

チャンネル0 IAIプロト

コルレスポンス最小遅延

時間

0 0～ 999 msec IAI プロトコル時のみ有効

98 （ユーザー開放SIO

 チャンネル0予約）

0

99 （ユーザー開放SIO

 チャンネル0予約）

0

100～

115

SIOシステム予約 0 0H～ FFFFFFFFH

116 （拡張用） 0

117 （拡張用） 0

118 （拡張用） 0

119 （拡張用） 0
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No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考

120 ネットワーク属性1 1H 0H～ FFFFFFFFH ビット0-3 :システム予約

ビット4-11:ネットワークリンク異常確認タイマ値

(10msec)IOパラメータNo.18 = 1時のみ有

効。

※0設定時、ネットワークリンク異常発生

で即時システムエラーになります。

121 ネットワークシステム予約 0 0H～ FFFFFFFFH

122 ネットワークシステム予約 0 0H～ FFFFFFFFH

123 ネットワークシステム予約 0H 0H～ FFFFFFFFH

124 ネットワークシステム予約 0H 0H～ FFFFFFFFH

125 ネットワークシステム予約 1E32H 0H～ FFFFFFFFH

126 ネットワークシステム予約 7D007D0H 0H～ FFFFFFFFH

127 ネットワークシステム予約 5050214H 0H～ FFFFFFFFH

128 ネットワークシステム予約 0H 0H～ FFFFFFFFH

129 ネットワークシステム予約 0H 0H～ FFFFFFFFH

130 ネットワークシステム予約 0H 参照のみ（HEX)

131 ネットワークシステム予約 0H 参照のみ（HEX)

132 ネットワークシステム予約 192 1～ 255

133 ネットワークシステム予約 168 0～ 255

134 ネットワークシステム予約 0 0～ 255

135 ネットワークシステム予約 1 1～ 254

136 ネットワークシステム予約 255 0～ 255

137 ネットワークシステム予約 255 0～ 255

138 ネットワークシステム予約 255 0～ 255

139 ネットワークシステム予約 0 0～ 255

140 ネットワークシステム予約 0 0～ 255

141 ネットワークシステム予約 0 0～ 255

142 ネットワークシステム予約 0 0～ 255

143 ネットワークシステム予約 0 0～ 255

144 ネットワークシステム予約 64511 1025～ 65535

145 ネットワークシステム予約 64512 1025～ 65535

146 ネットワークシステム予約 64513 1025～ 65535

147 ネットワークシステム予約 64514 1025～ 65535

148 ネットワークシステム予約 64515 1025～ 65535

149 ネットワークシステム予約 192 0～ 255

150 ネットワークシステム予約 168 0～ 255

151 ネットワークシステム予約 0 0～ 255

152 ネットワークシステム予約 100 0～ 254

153 ネットワークシステム予約 64611 0～ 65535

154 ネットワークシステム予約 192 0～ 255

155 ネットワークシステム予約 168 0～ 255

156 ネットワークシステム予約 0 0～ 255

157 ネットワークシステム予約 100 0～ 254

158 ネットワークシステム予約 64611 0～ 65535

159 ネットワークシステム予約 64516 1025～ 65535

160～

169

（ネットワーク拡張用） 0

170～

200

（拡張用） 0

201～

224

SIOシステム予約 00000000H 0H～ FFFFFFFFH

225 ネットワークI/F

モジュールコントロール

0H 0H～ FFFFFFFFH ビット0-3:ネットワークI/Fモジュール種別

(0:未実装、1: CC-Linkモジュール、

 2: DeviceNetモジュール、3: Profibusモジュール)
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226 ネットワークI/F

モジュール通信属性１

0 0～ 999 ネットワークI/Fモジュールノードアドレス

※CC-Linkモジュール時:1～ 64

※ DeviceNetモジュール時:0～ 63

※ Profibusモジュール時:0～ 125

227 ネットワークI/F

モジュール通信属性2

0H 0H～ FFFFFFFFH ビット0-3:ネットワークI/Fモジュールボーレート種別

※CC-Linkモジュール時:

(0:156kbps、1:625kbps、2:2.5Mbps、3:5Mbps、4:10Mbps)

228～

250

（拡張用） 0

251 入力機能選択016 9 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

252 入力機能選択017 10 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

253 入力機能選択018 11 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

254 入力機能選択019 12 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

255 入力機能選択020 13 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

256 入力機能選択021 14 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

257 入力機能選択022 15 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

258 入力機能選択023 3 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

259 入力機能選択024 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

260 入力機能選択025 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

261 入力機能選択026 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

262 入力機能選択027 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

263 入力機能選択028 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

264 入力機能選択029 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

265 入力機能選択030 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

266 入力機能選択031 0 0～ 99 入力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

267 出力機能選択316 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

268 出力機能選択317 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

269 出力機能選択318 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

270 出力機能選択319 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

271 出力機能選択320 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

272 出力機能選択321 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。
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273 出力機能選択322 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

274 出力機能選択323 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

275 出力機能選択324 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

276 出力機能選択325 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

277 出力機能選択326 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

278 出力機能選択327 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

279 出力機能選択328 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

280 出力機能選択329 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

281 出力機能選択330 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

282 出力機能選択331 0 0～ 99 出力機能指定値

※詳細は、「I/Oパラメータ 1.2 I/O機能一覧表」参照のこと。

283～

300

（拡張用） 0
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入力機能

指定値
機能名称 備　考

0 汎用入力

1 プログラムスタート信号

（BCD）（ON エッジ）

BCD 指定プログラムNo. は、スタートプログラムNo. 指定ビットx（入力機

能指定値＝ 9 ～ 15）を設定したポートで指定する。

※確実に起動する為に、100msec 以上間ON してください。

※以下の入力機能の混在割付は不可とします。

　・プログラムスタート信号（BCD）（入力機能指定値＝ 1）

　・プログラムスタート信号（BIN）（入力機能指定値＝ 2）

2 プログラムスタート信号

（BIN）（ON エッジ）

バイナリ指定プログラムN o . は、スタートプログラムN o . 指定ビットx

（入力機能指定値＝ 9 ～ 15）を設定したポートで指定する。

※確実に起動する為に、100msec 以上間ON してください。

※以下の入力機能の混在割付は不可とします。

　・プログラムスタート信号（BCD）（入力機能指定値＝ 1）

　・プログラムスタート信号（BIN）（入力機能指定値＝ 2）

3 ソフトリセット信号（1secON） 非常停止を動作復旧にした場合は、ソフトリセット信号有効にすること（動

作解除方法確保のため）。

4 サーボON ON エッジ:全有効軸サーボON コマンド等価

OFFエッジ:全有効軸サーボOFFコマンド等価（1.5sec以上インターバル必要）

※非動作中に行うこと

5 オートスタートプログラム起動信号 ON エッジ:開始

OFF エッジ:全動作・プログラム打切（動作・プログラム打切時I/O 処理プ

ログラム除く）

※確実に起動する為に、100msec 以上間ON してください。

6 全サーボ軸ソフトインターロック

（OFF レベル）

サーボOFF コマンド以外に有効。自動運転中インターロック時動作保留、非

自動運転中インターロック時動作打切。

7 動作一時停止解除信号（ON エッジ）

8 動作一時停止信号（OFF レベル） 自動運転中のみ有効。

※動作一時停止解除信号で一時停止解除

9 スタートプログラムNo. 指定ビット1

（最下位ビット）

※スタートプログラムN o . 指定ビットx（入力機能指定値＝ 9 ～ 1 5 ）の

LSB からの不連続な割付、および、LSB から降り順での割付は不可とします

（ポート番号非考慮）。プログラムNo.1（BIN またはBCD）

10 スタートプログラムNo. 指定ビット2 （入力機能指定値＝ 9 と同等）プログラムNo.2（BIN またはBCD）

11 スタートプログラムNo. 指定ビット3 （入力機能指定値＝ 9 と同等）プログラムNo.4（BIN またはBCD）

12 スタートプログラムNo. 指定ビット4 （入力機能指定値＝ 9 と同等）プログラムNo.8（BIN またはBCD）

13 スタートプログラムNo. 指定ビット5 （入力機能指定値＝ 9 と同等）プログラムNo.16（BIN）または10（BCD）

14 スタートプログラムNo. 指定ビット6 （入力機能指定値＝ 9 と同等）プログラムNo.32（BIN）または20（BCD）

15 スタートプログラムNo. 指定ビット7 （入力機能指定値＝ 9 と同等）プログラムNo.64（BIN）または40（BCD）

16 エラーリセット（ON エッジ）

17 駆動源遮断解除入力（ON エッジ）

（要因解除時有効）

モータ駆動用パワー部が本コントローラに内蔵されていない軸、駆動

源遮断回路が本コントローラ制御下にない軸は、駆動源遮断解除制御

できない。

18 全有効軸原点復帰指令信号（ON エッジ） 先にサーボON 必要（入力機能指定値＝ 4, 軸別パラメータNo.13）

19 全インクリ軸原点復帰指令信号（ONエッジ） 先にサーボON 必要（入力機能指定値＝ 4, 軸別パラメータNo.13）

20 PC・TP サーボ移動コマンド受付許可入力 ※要注意：動作開始後は無効。

21 リモートモード制御入力 指定DI＝ ON、又は、AUTO/MANU-SW＝ MANU時、システムモード＝MANU

※リモートモード制御入力ポートに対してはデバッグフィルタ無効

22 第 1 軸ブレーキ強制リリース入力 該当ポートON 時、ブレーキ強制アンロック（落下注意）。

23 第 2 軸ブレーキ強制リリース入力 該当ポートON 時、ブレーキ強制アンロック（落下注意）。

24～27 拡張用システム予約

1.2	 I／ O機能一覧表

(1)	 入力機能一覧
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出力機能 機能名称 備考指定値

（2）出力機能一覧

0 汎用出力
1 動作解除レベル以上のエラー出力（ON） ※以下の出力機能の混在割付は不可とします。

　・動作解除レベル以上のアラーム出力（ON）（出力機能指定値＝ 1）
　・動作解除レベル以上のアラーム出力（OFF）（出力機能指定値＝ 2）
　・動作解除レベル以上のアラーム＋非常停止出力（ON）（出力機能指定値＝3）
　・動作解除レベル以上のアラーム＋非常停止出力（OFF）（出力機能指定値＝4）

2 動作解除レベル以上のエラー出力（OFF）（出力機能指定値＝ 1と同等）
3 動作解除レベル以上のエラー （出力機能指定値＝ 1と同等）

＋非常停止出力（ON）
4 動作解除レベル以上のエラー （出力機能指定値＝ 1と同等）

＋非常停止出力（OFF）
5 READY出力 ※以下の出力機能の混在割付は不可とします。

（PIOトリガプログラム運転可） 　・READY出力（PIOトリガプログラム運転可）（出力機能指定値＝ 5）
　・READY出力（PIOトリガプログラム運転可、且つ、動作解除レベル以上
　  エラー非発生）（出力機能指定値＝ 6）
　・READY出力（PIOトリガプログラム運転可、且つ、コールドスタートレ
　  ベル以上エラー非発生）（出力機能指定値＝ 7）

6 READY出力 （出力機能指定値＝ 5と同等）
（PIOトリガプログラム運転可、且つ、
 動作解除レベル以上エラー非発生）

7 READY出力 （出力機能指定値＝ 5と同等）
（PIOトリガプログラム運転可、且つ、
 コールドスタートレベル以上エラー非発生）

8 非常停止出力（ON） ※以下の出力機能の混在割付は不可とします。
　・非常停止出力（ON）（出力機能指定値＝ 8）
　・非常停止出力（OFF）（出力機能指定値＝ 9）

9 非常停止出力（OFF） （出力機能指定値＝ 8と同等）
10 AUTOモード出力
11 自動運転中出力 （その他パラメータNo.12）
12 全有効軸原点（＝ 0）時出力 ※ABSエンコーダ軸を、座標 0、または、原点プリセット座標に移動させる

　場合は、HOME命令ではなく、MOVP命令を使用してください。
13 全有効軸原点復帰完了状態 ※ABSエンコーダ軸を、座標 0、または、原点プリセット座標に移動させる

（座標確定）時出力 　場合は、HOME命令ではなく、MOVP命令を使用してください。
14 全有効軸原点プリセット座標時出力 ※ABSエンコーダ軸を、座標 0、または、原点プリセット座標に移動させる

　場合は、HOME命令ではなく、MOVP命令を使用してください。
15 システムメモリバックアップバッテリ

電圧低下警告レベル以下出力
16 アブソデータバックアップバッテリ 全軸ORチェック。異常レベル検出後は、パワーONリセット・ソフトウェア

電圧低下警告レベル以下出力 リセットまでラッチ。
17 駆動源遮断（SDN）通知出力 駆動源遮断時出力ポートOFF

（※要注意：あくまでもソフトウェアによる通知用出力）
18 システム予約
19 システム予約

20～ 23 拡張用システム予約
24 第 1軸サーボON中出力
25 第 2軸サーボON中出力

26～ 29 拡張用システム予約

以下の割付は禁止されています。
・IO機能一覧表に表記されていない指定値を割付けた場合
・汎用入力以外の同一入力機能指定値を、複数の入力ポートに割付けた場合
・汎用出力以外の同一出力機能指定値を、複数の出力ポートに割付けた場合
（各指定値個別の条件については、備考欄を参照してください）

禁止されている割付を設定した場合はエラー「IO機能割付け異常」となり、入力ポートはすべて汎用入力 /出力ポートはすべて
汎用出力となります。
※ポジショナモード時は入力機能割付、及び出力機能割付は無効です。各ポジショナモードの仕様の通りになります。
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No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考

～

1 有効軸パターン 0000B 0B～11111111B OFFビットはドライバ非実装と見なす。

2 オーバーライド初期値 100 1～ 100 プログラム内未指定時使用。（SIO動作には無効）

3～

8

（拡張用） 0 ～

9 イネーブルSW（デッドマ

ンSW・セーフティゲート）

有効物理軸パターン

11111111B 00B～11111111B BASE命令の影響を受けない。（全軸時（＝原則）は、必ず、

11111111を指定する事。11111111時のみイネーブルSW

が駆動源遮断要因に含まれ、11111111以外時は、駆動源

遮断せず、指定軸サーボOFFのみ行う。）

※「その他パラメータNo.11デッドマンSW・セーフティ

ゲートOPEN時復旧種別」＝1（要リセット復旧）時は、

全軸指定と見なされる。

※モータ駆動用パワー部が本コントローラに内蔵されて

いない軸、駆動源遮断回路が本コントローラ制御下に

ない軸は、駆動源遮断できない。

※オプション（特注）仕様時は、デッドマンSW有効物理軸・

駆動源遮断仕様・サーボOFF仕様・7SEG表示仕様等も

オプション（特注）仕様が優先される。

10 TPポジション移動軸順

初期値

0 0H～FFFFFFFFH ビット0-3:1軸目の移動順

ビット4-7:2軸目の移動順

ビット8-31:(システム予約)

(0:最後に移動

 1～ 8:指定順で移動

 9:移動しない

 A～ F:9と同等)

(TP参照用)(SEL-Tアプリ部Ver1.04以後)

11 加速度初期値 30 1～ 200 0.01G ポジションデータ・プログラム・SIO伝文で未指定時等

に使用。

12 減速度初期値 30 1～ 200 0.01G ポジションデータ・プログラム・SIO伝文で未指定時等

に使用。

13 速度初期値 30 1～ 250 mm/s SIO伝文・ポジションデータ未指定時、継続復旧移動時

等に使用。

14 動作ポイントデータ

減速度0有効選択

0 0～ 5 0:動作ポイントデータ減速度0時、減速度＝加速度

1:動作ポイントデータ減速度0時、減速度＝ 0 データ

と見なす

15 原点復帰未完了時

JOG速度MAX

30 1～ 250 mm/s

16～

18

（拡張用） 0 ～

19 定常（非押付）トルクリミッ

トオーバー時処理種別

0 0～ 9 0:動作解除レベルエラー（推奨）

1:動作キャンセル（SEL命令出力部はOFF）

※過負荷等ドライバエラー優先

20 MAX運転速度

チェックタイミング

1 0～ 1 0:入力時チェック

1:動作時チェック

※動作時チェックの場合、指定速度の分配速度（CP）

または指定速度（PTP）と各軸運転速度MAXパラメー

タが比較チェックされ、可能速度にクランプされる。

よって、動作コマンドに応じシステムの最高パフォー

マンスが得られるが、入力時には完全なチェックは

できない（コマンド・動作開始位置不定の為）。また、

CP時は動作開始位置により分配速度が変わる為、不特

定位置からのCPを行った場合（最初のポイント移動

等）、動作開始位置により速度が変化する。

21 入力値チェック用

運転速度MAX

1000 1～ 9999 mm/s MAX速度チェックタイミング＝入力時の場合は、本パラ

メータで入力エラーチェックする。

2.	全軸共通パラメータ
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No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考

22 加速度MAX 100 1～ 999 0.01G

23 減速度MAX 100 1～ 999 0.01G

24 緊急減速度MIN 30 1～ 300 0.01G

25 （原点復帰時加減速度

（旧））

30 1～ 300 0.01G （無効）

26 加減速指定種別 0 参照のみ 0:T系 1:P,M系

27 マスター軸種別 0 参照のみ 0:T系 1:P系

28 インチング－＞ジョグ

自動切換禁止選択

0 参照のみ 0:自動切換実行（ボタン連続ONタイマ）

1:禁止

※PC・TPが参照（ハンディターミナル自動切換機能無し）

29 全軸設定ビットパターン1 10000H 0H～FFFFFFFFH ビット0-3	 :	PC・TP インチング距離前回値使用選択

（0:使用しない 1:使用する）

	 	※ PC・TPが参照（ANSI対応TP除く）

ビット8-11	 :	実位置ソフトリミットオーバー（サーボ）

	 	エラーレベル

（0:動作解除レベル

	 	1:コールドスタートレベル

	 	2:リセット時動作解除レベル、

	 	以後、コールドスタートレベル）

ビット12-15	:	システム予約

ビット16-19	:	アブソデータバックアップバッテリ電圧

	 	異常エラーレベル

（0：動作解除レベル 1：メッセージレベル）

30 分割角度初期値 150 0～ 1200 0.1度

31 分割距離初期値 0 0～ 10000 mm

32 アーチトリガ開始点

チェックタイプ

0 0～ 5 0:操作量&実位置チェック

1:操作量のみチェック

33 マニュアルモード時

セーフティ速度

250 1～ 250 mm/s ※全有効軸「軸別パラメータNo.29 VLMX速度」最小値以

下の値として扱われる

34～

100

（拡張用） 0 ～

～

101 システム予約 OH 0H～ FFFFFFFFH

102 システム予約 OH 0H～ FFFFFFFFH

103 システム予約 OH 0H～ FFFFFFFFH

104 システム予約 OH 0H～ FFFFFFFFH

105～

120

（拡張用） 0 ～

～

～

全軸共通パラメータ
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No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考

～

1 軸動作種別 0 0～ 1 0:直線移動軸 1:回転移動軸（角度制御）

2～

5

（拡張用） 0 ～

6 座標・物理動作方向選択 1 0～ 1 0:モータCCW－＞座標プラス方向

1:モータCCW－＞座標マイナス方向

7 ソフトリミット＋ 50000 － 99999999

～ 99999999

0.001mm インデックスモード時は、内部で359.999度固定。

無限ストロークモード時は、無効。

8 ソフトリミット－ 0 －99999999

～ 99999999

0.001mm インデックスモード時は、内部で0度固定。

無限ストロークモード時は、無効

9 ソフトリミット実位置

マージン

2000 0～ 9999 0.001mm 無限ストロークモード時は、位置決めバウンダリクティ

カルゾーン実位置マージン

10 原点復帰方法 0 0～ 5 0:	エンドサーチ後Z相サーチ（Z相のないアクチュエー

タではエンドサーチ後、オフセット移動）

1:	現在位置0原点（INCエンコーダ時のみ指定可。

干渉要注意。）

2:	現在位置＝原点プリセット値セット

	（INC エンコーダ時のみ指定可。干渉要注意。）

11 原点復帰エンドサーチ

方向選択

0 0～ 1 0:座標マイナス端側 1:座標プラス端側

12 原点プリセット値 0 －99999999

～ 99999999

0.001mm （軸別パラメータNo.76参照）

13 SIO・PIO原点復帰時順序 0 0～ 16 小さい順に実行

14 原点センサ入力極性 0 0～ 2 0:不使用 1:a接点 2:b接点

15 システム予約 0 参照のみ

16 システム予約 0 参照のみ

17 原点復帰時初期原点

センサ脱出速度

10 1～ 100 mm/sec

18 システム予約 100 参照のみ

19 原点復帰時

エンドサーチ速度

20 1～ 100 mm/sec

20 原点復帰時

Z相サーチ速度

3 1～ 10 mm/sec リード・エンコーダパルス数により制限ある為要注意。

21 原点復帰時

オフセット移動量

1000 － 99999999

～ 99999999

0.001mm Z相理想位置からのオフセット移動量（正値＝エンドか

ら離れる方向）（軸別パラメータNo.76参照）

※ABSエンコーダ時注意事項

本パラメータにZ相間距離整数倍近傍値（オフセット

移動量0含む）を設定すると、ABSリセット時、Z相

上でのサーボロック状態となる為、座標がZ相間パル

ス分ずれる可能性があります。

Z相間距離整数倍近傍値は絶対に設定しないでくださ

い。（サーボ系振幅に対し十分な余裕を確保してくだ

さい。）

22 原点復帰時Z相位置

エラーチェック許容値

0 0～ 99999999 0.001mm ロータリーエンコーダ時、エンド（メカorLS）-Z相実

距離MIN 許容値。リニアエンコーダ時、Z相サーチ限界。

23 エンコーダ1回転Z相

個数

1 1～ 8 ABSエンコーダ時は1のみ使用可能。

リニアエンコーダ時無効。

24 原点復帰時押付

停止確認時間

700 1～ 5000 msec 原点復帰の押付確認に使用。

25 位置決め時押付

停止確認時間

500 1～ 5000 msec PUSH命令の押付確認に使用。

3.	軸別パラメータ
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26 （ABS原点復帰時

 Z相退避距離（旧）） 

1000 0～ 99999 0.001mm Z相実位置からの退避量（正値＝エンドから離れる方向）

（相ズレ防止マージン）（軸別パラメータNo.76参照）

27 モータ速度MAX   5000 参照のみ ロータリーエンコーダ時rpm、

リニアエンコーダ時0.1rad/sec（変更禁止）

28 軸別運転速度MAX 1000 1～ 9999 mm/s

29 VLMX 速度 1000 1～ 9999 mm/s VLMX動作時は、軸別運転速度MAXと、VLMX速度の小さい

方を該当軸最高速度として処理する。

30 サーボON 確認時間 150 0～ 5000 msec ブレーキ装着時	 ：	サーボON開始レスポンス取得～

	 	 ブレーキアンロック開始間の時間

ブレーキ非装着時	：	サーボON開始レスポンス取得～

	 	 動作可能状態遷移間の時間

31 原点復帰時オフセット

移動速度

3 1～ 500 mm/sec

32 Z 相 - エンド実距離 －1 －1～99999 0.001mm エンド（メカorLS）からの距離絶対値。マイナス時自動

取得。アクチュエータ組合せ時は、自動取得－＞フラッ

シュライト推奨。（軸別パラメータNo.76参照）

33 Z 相 - エンド理想距離 0 0～ 99999 0.001mm エンド（メカorLS）からの距離絶対値。（軸別パラメー

タNo.76参照）

34 ブレーキ装着指定 0 0～ 1 0:非装着 1:装着

35 ブレーキアンロック確認

時間

150 0～ 3000 msec ブレーキアンロック開始レスポンス取得～動作可能状態

遷移間の時間

36 ブレーキロック確認時間 300 0～ 1000 msec ブレーキロック開始レスポンス取得～サーボOFF開始間

の時間

37 エンコーダ

リニア/ ロータリー種別

0 0～ 1 0:ロータリーエンコーダ

1:リニアエンコーダ

38 エンコーダABS/INC 種別 0 0～ 1 0:INC 1:ABS

39 磁極センサ装着指定 0 0～ 1 0:非装着 1:装着

40 システム予約（変更禁止） 0 0～ 1

41 システム予約（変更禁止） 25 1～ 100 DRVVR

42 エンコーダ分解能 800 0～ 99999999 パルス/rev, 

0.001μm/

パルス

ロータリーエンコーダ時パルス（分周前）/rev

リニアエンコーダ時0.001μ m/パルス（分周前）

43 エンコーダ分周率 0 －7～7 パルスが（1/2の n乗）倍される。

44 測長補正 0 －99999999

～ 99999999

0.001mm/

1M

直線移動軸時のみ有効。

（エンコーダ基準Z点以外の座標は、比例的に変化する。）

45 （拡張用） 0

46 ABSユニット使用選択 0 0～ 1 0:不使用 1:使用

(メインアプリ部Ver.0.19以後)

47 スクリューリード 6000 1～ 99999999 0.001mm 直線移動軸時のみ有効。

リニアエンコーダ時無効。

48～

49

（拡張用） 0

50 ギヤ比分子 1 1～ 99999999 リニアエンコーダ時無効。

51 ギヤ比分母 1 1～ 99999999 リニアエンコーダ時無効。

52 （拡張用） 0

53 軸別設定ビットパターン1 0 0H～FFFFFFFFH

54 原点復帰時押付停止

検出移動量

20 1～ 99999 0.001mm 原点復帰の押付確認に使用。

55 位置決め時押付停止

検出移動量

30 1～ 99999 0.001mm PUSH命令の押付確認に使用。

56 原点復帰時押付強制

完了偏差率

2000 1～ 99999 押付速度定常偏差＋押付速度パルス速度×強制完了偏差

率と偏差比較

57 位置決め時押付強制

完了偏差率

5000 1～ 99999 押付速度定常偏差＋押付速度パルス速度×強制完了偏差

率と偏差比較

58 位置決め幅   100 1～ 9999 0.001mm

軸別パラメータ
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59 偏差エラー許容率

（MAX速度パルス比）

138 1～ 9999 軸別運転速度MAX定常偏差＋軸別運転速度MAXパルス速

度×偏差エラー許容率と偏差比較

60 位置ゲイン 45 1～ 9999 /s

61 FAG 0 0～ 999

62 シンクロFBゲイン 77 0～ 1000

63 停止特殊出力レンジ 1 0～ 9999 パルス 0時無効

64 停止特殊出力値 1 0～ 999 DRVVR

65 シンクロ相手軸No. 0 0～ 8 相互入力必要（ペア中軸No.小さい方が主軸。分解能関

連同一特性軸のみ指定可。従軸へのコマンド発行不可）

（0時無効）

※シンクロ機能は使用できません。

66 回転移動軸モード選択 0 0～ 5 0:ノーマル 1:インデックスモード

67 回転移動軸近回り制御

選択

0 0～ 5 0:非選択 1:選択（インデックスモード且つINCエンコー

ダ時のみ有効）

68 直線移動軸モード選択 0 0～ 5 0:ノーマル 1:無限ストロークモード（注意:位置決め

バウンダリ有り。INCエンコーダ時のみ指定可。）

69 （拡張用） 0 ～

70 システム予約 0 参照のみ

71 システム予約 0 参照のみ

72 DRVVR＋側オフセット 0 参照のみ DRVVR （変更禁止）プラス側・マイナス側対称性確保の為

73 DRVVR－側オフセット 0 参照のみ DRVVR （変更禁止）プラス側・マイナス側対称性確保の為

74 システム予約 0 参照のみ

75 システム予約 0 参照のみ

76 原点調整パラメータ

セット選択

1 参照のみ （変更禁止） 　

0:P21＝ INC原点復帰時Z相退避距離。

　P12＝理想Z相位置座標。

1:P33＝ 0時もP32自動取込。P33=0時「＝実距離」。

　P21＝原点復帰時オフセット移動量。

　P12＝原点復帰時オフセット移動後座標。

　P26無効

　（調整容易化対応）

77 シンクロSパルス 3 0～ 99999 パルス

78 テイクオフ指令量MAX 0 － 3000

～ 3000

0.001mm ブレーキアンロック前浮上指令量MAX（符号付き入力）

（重量物サーボON瞬時降下抑制）

※要注意：上昇座標方向と同一符号方向で入力。

（絶対値で、0.100mm～ 0.500mm程度目安）

※サーボON 確認時間（軸別パラメータNo.30）も長く

し（1000～ 1500msec程度）、上昇方向トルク追従時間

確保必要。	

（ブレーキ装着指定時のみ有効。）

79 テイクオフ確認実距離 5 0～ 3000 0.001mm 絶対値入力

80 強制フィードレンジMAX 0 0～ 9999 0.001mm 収束時間短縮用。

（0時レンジ無効。）

（1.000mm 程度目安）

81 強制フィードレンジMIN 200 0～ 9999 0.001mm

82 強制フィードレンジMID 600 0～ 9999 0.001mm

83 ABS シンクロ従軸座標

初期化キャンセル

0 0～ 5 シンクロ従軸時のみ有効。

84 シンクロ従軸同期補正

速度MAX

5 0～ 100 mm/sec 従軸同期位置補正移動速度MAX。

シンクロ従軸時のみ有効。

※注意:セーフティ速度で制限されない。

85 原点復帰時加減速度 15 1～ 300 0.01G

軸別パラメータ
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軸別パラメータ

No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考

86 ゾーン1MAX 0 － 99999999

～ 99999999

0.001mm MAX＞ MINの場合、MAX≧現在位置≧MINの時、ゾーン出

力ON。

MAX＜ MINの場合、現在位置≦MAX、または、MIN≦現在

位置の時、ゾーン出力ON。

MAXと MINが同じ場合、ゾーン出力無効。

（MAX＜ MINはメインアプリ部Ver0.21以後で有効）    

※領域通過時間3msec以上確保必要

87 ゾーン1MIN 0 － 99999999

～ 99999999

0.001mm MAX＞ MINの場合、MAX≧現在位置≧MINの時、ゾーン出

力ON。

MAX＜ MINの場合、現在位置≦MAX、または、MIN≦現在

位置の時、ゾーン出力ON。

MAXと MINが同じ場合、ゾーン出力無効。

（MAX＜ MINはメインアプリ部Ver0.21以後で有効）    

※領域通過時間3msec以上確保必要

88 ゾーン1出力No. 0 0～ 899 物理的出力ポートorグローバルフラグ

（0時出力無効、重複指定無効）

89 ゾーン2MAX 0 -99999999

～ 99999999

0.001mm MAX＞ MINの場合、MAX≧現在位置≧MINの時、ゾーン出

力ON。

MAX＜ MINの場合、現在位置≦MAX、または、MIN≦現在

位置の時、ゾーン出力ON。

MAXと MINが同じ場合、ゾーン出力無効。

（MAX＜ MINはメインアプリ部Ver0.21以後で有効）    

※領域通過時間3msec以上確保必要

90 ゾーン2MIN 0 -99999999

～ 99999999

0.001mm MAX＞ MINの場合、MAX≧現在位置≧MINの時、ゾーン出

力ON。

MAX＜ MINの場合、現在位置≦MAX、または、MIN≦現在

位置の時、ゾーン出力ON。

MAXと MINが同じ場合、ゾーン出力無効。

（MAX＜ MINはメインアプリ部Ver0.21以後で有効）

※領域通過時間3msec以上確保必要

91 ゾーン2出力No. 0 0～ 899 物理的出力ポートorグローバルフラグ

（0時出力無効、重複指定無効）

92 ゾーン3MAX 0 -99999999

～ 99999999

0.001mm MAX＞ MINの場合、MAX≧現在位置≧MINの時、ゾーン出

力ON。

MAX＜ MINの場合、現在位置≦MAX、または、MIN≦現在

位置の時、ゾーン出力ON。

MAXと MINが同じ場合、ゾーン出力無効。

（MAX＜ MINはメインアプリ部Ver0.21以後で有効）    

※領域通過時間3msec以上確保必要

93 ゾーン3MIN 0 -99999999

～ 99999999

0.001mm MAX＞ MINの場合、MAX≧現在位置≧MINの時、ゾーン出

力ON。

MAX＜ MINの場合、現在位置≦MAX、または、MIN≦現在

位置の時、ゾーン出力ON。

MAXと MINが同じ場合、ゾーン出力無効。

（MAX＜ MINはメインアプリ部Ver0.21以後で有効）

※領域通過時間3msec以上確保必要

94 ゾーン3出力No. 0 0～ 899 物理的出力ポートorグローバルフラグ

（0時出力無効、重複指定無効）
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軸別パラメータ

No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考

95 ゾーン4MAX 0 -99999999

～ 99999999

0.001mm MAX＞ MINの場合、MAX≧現在位置≧MINの時、ゾーン出

力ON。

MAX＜ MINの場合、現在位置≦MAX、または、MIN≦現在

位置の時、ゾーン出力ON。

MAXと MINが同じ場合、ゾーン出力無効。

（MAX＜ MINはメインアプリ部Ver0.21以後で有効）

※領域通過時間3msec以上確保必要

96 ゾーン4MIN 0 -99999999

～ 99999999

0.001mm MAX＞ MINの場合、MAX≧現在位置≧MINの時、ゾーン出

力ON。

MAX＜ MINの場合、現在位置≦MAX、または、MIN≦現在

位置の時、ゾーン出力ON。

MAXと MINが同じ場合、ゾーン出力無効。

（MAX＜ MINはメインアプリ部Ver0.21以後で有効）

※領域通過時間3msec以上確保必要

97 ゾーン4出力No. 0 0～ 899 物理的出力ポートorグローバルフラグ

（0時出力無効、重複指定無効）

98 システム予約 4 参照のみ

99 システム予約 2 参照のみ

100～

118

（拡張用） 0 ～

119 FSG 0 0～ 100

120 FFF 10 0～ 100 ※メーカー指示無き変更禁止

121～

170

（拡張用） 0 ～

171 0 ～

172 0 ～

173 0 ～

174 0 ～

175 0 ～

176 0 ～

～200（拡張用） 0 ～
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4.　ドライバパラメータ

1 型式（上位）（製造情報） スペース 参照のみ メーカー調整用
2 型式（中位）（製造情報） スペース 参照のみ メーカー調整用
3 型式（下位）（製造情報） スペース 参照のみ メーカー調整用
4 製造データ（製造情報） スペース 参照のみ メーカー調整用
5 製造データ（製造情報） スペース 参照のみ メーカー調整用
6 製造データ（製造情報） スペース 参照のみ メーカー調整用
7 製造データ（製造情報） スペース 参照のみ メーカー調整用
8 ボード種別（機能情報） 0 参照のみ メーカー調整用
9 実装種別ワード 1 0101H 参照のみ メーカー調整用
（機能情報）

10 実装種別ワード 2 0000H 参照のみ メーカー調整用
（機能情報）

11 （機能情報） 0000H 参照のみ
12 ソフトウェアバージョン 0000H 参照のみ メーカー調整用
（機能情報）

13 サポートモータ識別 0000H 参照のみ メーカー調整用
No.MAX（機能情報）

14 モータ制御データ使用選択 0000H 参照のみ メーカー調整用
（機能情報）

15 （機能情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
16 （機能情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
17 （機能情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
18 （機能情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
19 （機能情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
20 （機能情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
21 （機能情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
22 （機能情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
23 （構成情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
24 0014H 参照のみ W メーカー調整用

25 0018H 参照のみ V メーカー調整用

26 0005H 参照のみ メーカー調整用
　　　

27 （構成情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
28 （構成情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用

No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考

構成容量（モータ定格出力）
（E互換E優先）（構成情報）
構成電圧（モータ電圧）
（E互換E優先）（構成情報）
モータ・エンコーダ構成情報
（E互換E優先）（構成情報）

421 421

付　録



※
付
録

388

付　録

29 0000H 参照のみ メーカー調整用

30 5000 参照のみ 0.1K（ケル メーカー調整用
ビン＝温度）

31 0000H 参照のみ メーカー調整用

32 2 1～ 30 エンコーダケーブル長（m）
組替時、変更もれ注意

33 14H 参照のみ メーカー調整用

34 0000H 参照のみ メーカー調整用

35 （構成情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
36 （構成情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
37 （構成情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
38 70 0～ 70 %

39 40 0～ 100 %

40 最大トルクリミット 100 10～ 100 % ※モータ等に依存して設定可能上限異なる。
41 0 0～ 1 （他機種用データ）

42 ソフトウェアDB動作指定 0 0～ 1 （他機種用データ）
43 速度ループ比例ゲイン 300 1～ 32767 比例ゲイン
44 速度ループ積分ゲイン 4601 1～ 3276700 積分ゲイン
45 トルクフィルタ時定数 0 0～ 2500

46 電流制御帯域番号 4 0～ 4

47 励磁相信号検出ステップ通電時間 10 0～ 32767 ms

48 励磁相信号検出方式 0 0～ 2 （他機種用データ）
49 励磁相信号検出動作方向 0 0～ 1 0:CW, 1:CCW

50 励磁相固定モード 1 0～ 1 0:即時　1:周期毎加算
トルクリミット
切り替え種別

51 励磁相固定モード 35 0～ 100 ％ 励磁相固定モード時のトルクリミット
トルクリミット

52 （拡張用） 0H 00000000H

～ FFFFFFFFH

53 電流制御ワード 1 0H 参照のみ
54 電流制御ワード 2 0H 参照のみ
55 電流制御ワード 3 0H 参照のみ
56 電流制御ワード 4 0H 参照のみ
57 電流制御ワード 5 0H 参照のみ
58 電流制御ワード 6 0H 参照のみ
59 電流制御ワード 7 0H 00000000H

～ FFFFFFFFH

60 電流制御ワード 8 0H 00000000H

～ FFFFFFFFH

ドライバパラメータ

No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考

モータ・エンコーダ特性
ワード（E互換E優先）（構
成情報）
モータ・エンコーダ制御
ワード 1（E互換 E優先）
（構成情報）
モータ・エンコーダ制御
ワード 2（E互換E優先）
（構成情報）
モータ・エンコーダ制御
ワード 3（構成情報）（エン
コーダケーブル長）［m］
モータ・エンコーダ制御
ワード 4（構成情報）
モータ・エンコーダ制御
ワード 5（構成情報）

位置決め時押付
トルクリミット
原点復帰時押付
トルクリミット

ダイナミックブレーキ
動作指定
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 61～ （拡張用） 0H 00000000H

　67 ～ FFFFFFFFH

 68～ システム予約 0H 参照のみ
    97

ドライバパラメータ

No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考

付　録
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5.　エンコーダパラメータ

1 型式（上位）（製造情報） スペース 参照のみ
2 型式（中位）（製造情報） スペース 参照のみ
3 型式（下位）（製造情報） スペース 参照のみ
4 製造データ（製造情報） スペース 参照のみ
5 製造データ（製造情報） スペース 参照のみ
6 製造データ（製造情報） スペース 参照のみ
7 製造データ（製造情報） スペース 参照のみ
8 ボード種別（機能情報） 0 参照のみ
9 0000H 参照のみ W メーカー調整用

10 0000H 参照のみ V メーカー調整用

11 0000H 参照のみ メーカー調整用

12 0000H 参照のみ メーカー調整用

13 0000H 参照のみ メーカー調整用

14 0000H 参照のみ メーカー調整用

15 0000 参照のみ メーカー調整用

16 0000H 参照のみ メーカー調整用

17 0000H 参照のみ メーカー調整用

18 0000H 参照のみ メーカー調整用

19 （機能情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
20 （機能情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
21 （機能情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用
22 （機能情報） 0000H 参照のみ メーカー調整用

 23～ 0000H 参照のみ メーカー調整用
     30

No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考

構成容量（モータ定格出力）
（X-E互換）（機能情報）
構成電圧（モータ電圧）
（X-E互換）（機能情報）
モータ・エンコーダ構成
情報（X-E互換）（機能情報）
エンコーダ分解能（上位ワー
ド）（X-E互換）（機能情報）
エンコーダ分解能（下位ワー
ド）（X-E互換）（機能情報）
モータ・エンコーダ特性ワー
ド（X-E互換）（機能情報）
モータ・エンコーダ制御
ワード 1（機能情報）
モータ・エンコーダ制御
ワード 2（機能情報）
モータ・エンコーダ制御
ワード 3（機能情報）
モータ・エンコーダ制御
ワード 4（機能情報）

カードパラメータ
（ボード種別別）

0.1K（ケル
ビン＝温度）

付　録
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6.　I／O系デバイス

1 型式（上位）（製造情報） スペース 参照のみ メーカー調整用
2 型式（中位）（製造情報） スペース 参照のみ メーカー調整用
3 型式（下位）（製造情報） スペース 参照のみ メーカー調整用
4 製造データ（製造情報） スペース 参照のみ メーカー調整用
5 製造データ（製造情報） スペース 参照のみ メーカー調整用
6 製造データ（製造情報） スペース 参照のみ メーカー調整用
7 製造データ（製造情報） スペース 参照のみ メーカー調整用
8 ボード種別（機能情報） 0 参照のみ メーカー調整用
9 機能情報 01（ボード種別別） 0000H 参照のみ メーカー調整用

10 機能情報 02（ボード種別別） 0000H 参照のみ メーカー調整用
11 機能情報 03（ボード種別別） 0000H 参照のみ メーカー調整用
12 機能情報 04（ボード種別別） 0000H 参照のみ メーカー調整用
13 機能情報 05（ボード種別別） 0000H 参照のみ メーカー調整用
14 機能情報 06（ボード種別別） 0000H 参照のみ メーカー調整用
15 機能情報 07（ボード種別別） 0000H 参照のみ メーカー調整用
16 機能情報 08（ボード種別別） 0000H 参照のみ メーカー調整用
17 機能情報 09（ボード種別別） 0000H 参照のみ メーカー調整用
18 機能情報 10（ボード種別別） 0000H 参照のみ メーカー調整用
19 機能情報 11（ボード種別別） 0000H 参照のみ メーカー調整用
20 機能情報 12（ボード種別別） 0000H 参照のみ メーカー調整用
21 機能情報 13（ボード種別別） 0000H 参照のみ メーカー調整用
22 機能情報 14（ボード種別別） 0000H 参照のみ メーカー調整用

 23～ デバイスパラメータ 0000H 参照のみ メーカー調整用
     52 （ボード種別別）
 53～ 照会情報 01～ 30 0000H 参照のみ メーカー調整用
     82 （ボード種別別）

No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単　位 備　考
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1 0 0～ 64 （0時無効）

2 0 0～ 64

3 0 0～ 64

4 0 0～ 5

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　

5 0 0～ 5

6 14000 1～ 99999 msec

7 オートスタートプログラム 1 0～ 5 0:パワーONリセット /ソフトリセット時オートスタートプ
起動設定    ログラム起動しない。

1:起動する。
8 （拡張用） 0

9 システム予約（変更禁止） 0 0～ 2

10 非常停止復旧種別 0 0～ 4

11 0 0～ 2

「動作・プログラム打切時I/O処理プログラム起動種別」に
より、起動トリガが決定される。（注意:他プログラムの打
ち切り確認前に起動される。）
（0時無効）  　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　
※有効時使用可能ユーザープログラムタスク数が 1減少
   する。
全動作一時停止要因により、全動作一時停止指令時起動
される。（プログラム実行中のみ）（0時無効）※ 有効時使
用可能ユーザープログラムタスク数が 1減少する。
0:動作解除レベル以上のエラー時、発生元プログラムの
み解除（駆動源遮断必要エラー、サーボOFF要求エラ
ー、全軸サーボOFF必要エラー等時、「動作・プログ
ラム打切時 I/O処理プログラム」以外の全プログラム
解除）。

1:動作解除レベル以上のエラー時、「動作・プログラム打
切時 I/O処理プログラム」以外の全プログラム解除。

0:全動作解除要因発生時（プログラム実行中のみ）
1:全動作解除要因発生時（常時）
2:全動作解除要因＋動作解除レベル以上のエラー時（その
他パラメータNo.4＝ 0考慮）（プログラム実行中のみ）

3:全動作解除要因＋動作解除レベル以上のエラー時
 （その他パラメータNo.4＝ 0考慮）（常時）
※コントローラ・PCソフト・TP再起動後より有効。

0:動作・プログラム打切
1:要リセット復旧
2:動作継続復旧（自動運転中時のみ
※但し、PCソフト・TPからの動作指令は、PCソフト・
　TP側から打ち切られます。）
3:動作・プログラム打切（非常停止解除時ソフトウェアリ
セット。INCエンコーダ軸原点復帰完了状態解除（EG近
似互換））

4:動作・プログラム打切（非常停止解除時、エラーリセッ
ト（動作解除レベルエラー以下のみ）、 及び、オートス
タートプログラム起動（AUTOモード、且つ、その他
パラメータNo.7＝1、且つ IOパラメータ「入力機能選択」
＝17の設定なし、且つ、全動作解除要因非発生中のみ）。
非常停止－＞非常停止解除間は、1sec以上インターバル
必要。INCエンコーダ軸原点復帰完了状態保持。）
0:動作・プログラム打切   1:要リセット復旧
2:動作継続復旧（自動運転中時のみ  ※但し、PCソフト・

TPからの動作指令は、PCソフト・TP側から打ち切ら
れます。）

No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単位 備　考

7.　その他のパラメータ

オートスタート
プログラムNo.

動作・プログラム打切時
I/O処理プログラムNo.

全動作一時停止時
I/O処理プログラムNo.

エラー時プログラム
強制終了種別

動作・プログラム打切時
I/O処理プログラム起動種別

ソフトウェアリセット時、
PC・TP再接続遅延時間

イネーブルSW（デッドマン
SW・イネーブルSW）復旧
種別

426426
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12 自動運転中認識種別 0 0～ 3 0:プログラム運転中且つ全動作解除要因非発生中
1:［プログラム運転中またはAUTOモード中］且つ全動作
解除要因非発生中

 13～ （拡張用） 0

   19

20 0 0～ 2

21 マニュアル動作種別 0 0～ 5

22 コントローラ使用地域 0 0～ 99 0:J  1:E  2:EU

23 PSIZ命令機能種別 0 0～ 5 0:ポイントデータエリア数MAX  1:ポイントデータ使用数
24 99 1～ 99、

1001～ 1099

25 運転モード種別 0 0～ 16 0:プログラムモード
1～ 16:ポジショナモード

 26～ （拡張用） 0

      29

30 Option Password 00 0H 0H～ FFFFFFFFH HOME命令オプション（変更禁止）
※メーカー指示無き変更禁止

31 Option Password 01 0H 0H～ FFFFFFFFH 予約（変更禁止）
※メーカー指示無き変更禁止

32 Option Password 02 0H 0H～ FFFFFFFFH 予約（変更禁止）
※メーカー指示無き変更禁止

 33～ （拡張用） 0 0H～ FFFFFFFFH

      35

0:非装着（SELグローバルデータ・エラーリスト FROM

非復帰） 1:非装着（SELグローバルデータ・エラーリス
トFROM復帰） 2:装着
※非装着パワーON時、ポイントデータは、フラッシュ
よりコピー有効。
※ 1は制約あるため、当面設定禁止。　　　　　　　　
※バッテリ異常によるポイントデータ喪失時のフラッ
シュライト前に限ったポイントデータ救済措置有り。
　－＞ 0 （非装着）を入力し、コントローラへ転送後、フ
　ラッシュROMにライトせずに、ソフトリセットすると、
直近フラッシュROMライトポイントデータに復元され
る。その後、本パラメータを元の値に戻す。　

 （SELグローバルデータ・エラーリストは救済措置無し。）
0:編集・SIO/PIO起動常時許可
（接続初期状態＝セーフティ速度有り）

1:編集・起動選択式（パスワード付）（EU等）
2:編集・SIO/PIO起動常時許可
（接続初期状態＝セーフティ速度無し（解除））
※ PC・TPが参照。

No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単位 備　考

その他のパラメータ

システムメモリバックアッ
プバッテリ装着機能種別

SEL通信命令リターンコード
格納ローカル変数No.

427 427
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36 0H 0H～ FFFFFFFFH

37 0H 0H～ FFFFFFFFH

38 0H 0H～ FFFFFFFFH

39 0H 0H～ FFFFFFFFH

ビット 0-3:プロテクト種別
（0:リード可 /ライト可

1:リード可 /ライト不可
2:リード不可 /ライト不可）

ビット 4-7:プロテクト解除方法
（0:特殊操作）

ビット 8-11:プロテクト範囲MAX No.

（1の桁   BCD）
ビット 12-15:プロテクト範囲MAX No.

（10の桁  BCD）
ビット 16-19:プロテクト範囲MIN No.

（1の桁   BCD）
ビット 20-23:プロテクト範囲MIN No.

（10の桁  BCD）
※ PC・TPが参照
ビット 0-3:プロテクト種別

（0:リード可 /ライト可
1:リード可 /ライト不可
2:リード不可 /ライト不可）

ビット 4-7:プロテクト解除方法
（0:特殊操作）

ビット 8-11:プロテクト範囲MAX No.

（10の桁   BCD）
ビット 12-15:プロテクト範囲MAX No.

（100の桁  BCD）
ビット 16-19:プロテクト範囲MAX No.

（1000の桁  BCD）
ビット 20-23:プロテクト範囲MIN No.

（10の桁   BCD）
ビット 24-27:プロテクト範囲MIN No.

（100の桁  BCD）
ビット 28-31:プロテクト範囲MIN No.

（1000の桁  BCD）
※プロテクト範囲MAX/MIN 1の桁は、0扱い。
※ PC・TPが参照
ビット 0-3:プロテクト種別（パラメータ）

（0:リード可 /ライト可
1:リード可 /ライト不可
2:リード不可 /ライト不可）

ビット 4-7:プロテクト解除方法（パラメータ）
（0:特殊操作）

ビット 8-11:プロテクト種別（シンボル）
（0:リード可 /ライト可

1:リード可 /ライト不可
2:リード不可 /ライト不可）

ビット 12-15:プロテクト解除方法（シンボル）
（0:特殊操作）

※ PC・TPが参照

No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単位 備　考

その他のパラメータ

PC・TPデータプロテクト
設定（プログラム）

PC・TPデータプロテクト
設定（ポジション）

PC・TPデータプロテクト
設定（シンボル・パラメータ）

（システム予約）

428428
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その他のパラメータ

40 EEPROM情報 02H 0H～ FFFFFFFFH

チェックタイプ

41 ハードウェア情報チェックタイプ 0H 0H～ FFFFFFFFH

42 ハードウェアテストタイプ 0H 0H～ FFFFFFFFH

43 システム予約 0H 0H～ FFFFFFFFH

44 （拡張用） 0

45 起動特殊条件設定 0 0H～ FFFFFFFFH

46 その他設定 2011H 0H～ FFFFFFFFH

ビットパターン 1

 47～ （拡張用） 0

     48

0:チェックサム無効  1:チェックサム有効
ビット 0＝（システム予約）
ビット1＝エンコーダ 　　　　　　　　　　　　　　　
ビット 2-7＝（システム予約）

0:EEPROM非使用  1:EEPROM使用
ビット 16-23＝（システム予約）
ビット0＝システム予約 　　　　　　　　　　　　　　
ビット 0-2＝（システム予約）

ビット 0-3:AUTOモード時、PC・TP

起動許可＝メーカー専用
（0:許可しない  1:許可する）

ビット 4-7:PIOプログラムスタート
シングル起動選択（0:通常  1:シングル起動）
※ IOパラメータ「入力機能選択」＝ 1,又は 2

　を指定した入力ポートによる。
※シングル起動時は、前回 PIOプログラムス
　タートしたプログラムと同一 No.のプログ
　ラム実行中、次回 PIOプログラムスタート
　を受け付けない。

ビット8-11:全動作解除要因発生中、オートスタートプロ
グラム起動許可（0:許可しない  1:許可する）

ビット 12-15:全動作解除要因発生中、PIOプログラムス
タートONエッジ受付許可

　　　　　　（0:許可しない  1:許可する）
※ IOパラメータ「入力機能選択」＝1,又は
　2を指定した入力ポートによる。
※ONエッジ受付条件指定であり、起動条
　件を満たさなければ、「エラーNo.A1E起
　動条件不成立エラー」となります。

ビット 0-3:実数変数照会レスポンス伝文内変数値フォー
マット種別
（0:big endian上位下位バイナリ 換算4バイト
 分逆  1:big endian）

ビット 4-7:LET・TRAN命令実数 ->整数変数代入時、小
数点以下四捨五入選択
（0:四捨五入しない   1:四捨五入する）

ビット 8-11:システム予約
※メーカー指示無き変更禁止

ビット12-15:TPCD命令=1指定時、サブルーチン第1ス
テップ入力条件 未指定命令処理選択
（0:非実行　　1:実行　　2:エラー）

No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単位 備　考

429 429
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49 パネル 7SEG 0 0～ 9

表示データ種別

50 パネル 7SEG 0 － 99999999 ※「その他パラメータNo.49」備考欄参照。
表示データ種別補助指定   ～99999999

51 モニタリングデータ 10 1～ 100 msec

バッファリング周期
 52～ （拡張用） 0
　70
71 ポジショナモード 0 － 99999999

パラメータ 1   ～99999999

72 ポジショナモード 0 － 99999999

パラメータ 2   ～99999999

73 ポジショナモード 0 － 99999999

パラメータ 3   ～99999999

74 ポジショナモード 0 － 99999999

パラメータ 4   ～99999999

75 ポジショナモード 0 － 99999999

パラメータ 5   ～99999999

76～ （拡張用） 0
　100

0:コントローラステータス表示
1:モータ電流インジケータ表示
「レディーステータス表示」・「プログラム実行中No.

　表示」の代わりに各軸電流パターン表示。
　「インジケータ表示軸No.MIN」
（最右カラム）は、「その他パラメータNo.50」で指定。

　　  0＜モータ電流定格比（%）≦ 25 　　
　　

　　  25＜モータ電流定格比（%）≦ 50

　　

　　  50＜モータ電流定格比（%）≦ 75

　　

　　  75＜モータ電流定格比（%）≦ 100

　　

　　  100＜モータ電流定格比（%）≦ 150

　　

　　  150＜モータ電流定格比（%）≦ 200

　　

　　  200＜モータ電流定格比（%）

2:ユーザー情報No.表示（U001～U999）
ユーザー情報No.が非 0時に限り、
「レディーステータス表示」・「プログラム実行中No.

　表示」の代わりにユーザー情報No.表示。
「ユーザー情報No.指定グローバル整数変数No.」は、
「その他パラメータNo.50」で指定。

No. パラメータ名称 初期値（参考） 入力範囲 単位 備　考

その他のパラメータ

━

＝ ＝

＝
＝

＝ ＝
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＝ ┃
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＝

━＝

┃
┃
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┃

━
┃
┃
━
＝
┃
┃

━

＝ ＝

＝

＝ ┃
＝

━

＝

＝ ┃
＝ ┃＝

┃
━
┃
┃━┃
━
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8.　マニュアル動作種別

パラメータ「マニュアル動作種別」（その他パラメータのNo.21）の設定値により、選択できる動作種別
が異なります。

（1）パソコンソフト
①設定値０（編集・SIO/PIO起動常時許可）の時

②設定値１（編集・起動選択式（パスワード付））の時

（2）ティーチングボックス
①設定値０（編集・SIO/PIO起動常時許可）の時

②設定値１（編集・起動選択式（パスワード付））の時

　　 動作種別 パスワード 機　　能
編集 安全速度 ジョグ・移動・連続移動 SIOプログラム起動 PIOプログラム起動

セーフティ速度あり 不要 ○ ○ ○ ○ ○
セーフティ速度なし 不要 ○ ○ ○ ○

　　 動作種別 パスワード 機　　能
編集 安全速度 ジョグ・移動・連続移動 SIOプログラム起動 PIOプログラム起動

編集 &ジョグ 不要 ○ ○ ○
SIO起動&ジョグ
（セーフティ速度）1817（*1） ○ ○ ○

SIO起動&ジョグ 1818（*1） ○ ○
SIO・PIO起動&ジョグ 1819（*1） ○ ○ ○

（*1） パソコンソフト Ver0.0.6.0以降（Ver0.0.0.0～Ver0.0.5.xは「0000」）

セーフティ速度 パスワード 機　　能
有効選択 編集 安全速度 ジョグ・移動・連続移動 SIOプログラム起動 PIOプログラム起動
有　効 不要 ○ ○ ○ ○ （※ 3）
無　効 1818（※ 1） ○ ○ ○ （※ 3）

（※ 1）ティーチングボックスアプリ部 Ver0.02以降（Ver0.01以前は未サポート）
（※ 2）編集モード以外のモード時のみPIOプログラム起動可能。
（※ 3）「PIO起動禁止選択」の設定による。
（※ 4）「セーフティ速度有効選択」の設定による。

※ 2

※ 2

セーフティ速度 パスワード 機　　能
有効選択 編集 安全速度 ジョグ・移動・連続移動 SIOプログラム起動 PIOプログラム起動
有　効 不要 ○ ○ ○ ○ ○
無　効 不要 ○ ○ ○ ○

 PIO起動禁止選択 パスワード 機　　能
編集 安全速度 ジョグ・移動・連続移動 SIOプログラム起動 PIOプログラム起動

禁　止 不要 ○ （※ 4） ○ ○
許　可 1819（※ 1） ○ （※ 4） ○ ○ ○

付　録
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ラ
ー

シ
ス
テ
ム

エ
ラ
ー

N
o.

表
示
（

7S
EG

,
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
エ
ラ
ー

LE
D
出
力
　
　
　
　
　
プ
ロ
グ
ラ
ム
運
転（
ア
プ
リ
部
の
み
）

エ
ラ
ー
リ
セ
ッ
ト

備
　
考

レ
ベ
ル

エ
ラ
ー
割
付
元

（
H

E
X
）

DI
SP

LA
Y
等
） （
ア
プ
リ
部
の
み
）
（

M
A

IN
の
み
）
そ
の
他
パ
ラ

N
o.

4
＝
０
時

そ
の
他
パ
ラ

N
o.

4
＝
１
時
（
ア
プ
リ
部
の
み
）

動
作
に
支
障
の
あ
る
エ

ラ
ー
。こ
の
レ
ベ
ル
以
下
の

軽
度
エ
ラ
ー
は
、外
部
ア
ク

テ
ィ
ブ
コ
マ
ン
ド（

S
IO
・

P
IO
）時
の
オ
ー
ト
リ
セ
ッ

ト
機
能
に
よ
り
、エ
ラ
ー
解

除
が
試
み
ら
れ
る（
ア
プ
リ

部
の
み
）。

状
態
表
示
、

イ
ン
プ
ッ
ト
エ
ラ
ー
等

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
用

特
殊
エ
ラ
ー
レ
ベ
ル

M
A

IN
ア
プ
リ
部

80
0
～

88
F

M
A

IN
コ
ア
部

89
0
～

8A
F

P
C

8B
0
～

8D
F

T
P

8E
0
～

8F
F

M
A

IN
ア
プ
リ
部

M
A

IN
コ
ア
部

-
P

C
PC
（ア
ップ
デー
トツ
ール
）

T
P

M
A

IN
ア
プ
リ
部

20
0
～

24
F

M
A

IN
コ
ア
部

-
P

C
25

0
～

29
F

PC
（ア
ップ
デー
トツ
ール
）

2A
0
～

2C
F

T
P

2D
0
～

2F
F

M
A

IN
ア
プ
リ
部

90
0
～

93
F

M
A

IN
コ
ア
部

94
0
～

97
F

P
C

98
0
～

9A
F

PC
（ア
ップ
デー
トツ
ール
）

9B
0
～

9B
F

T
P

9C
0
～

9F
F

M
A

IN
ア
プ
リ
部

A
00
～

A
6F

M
A

IN
コ
ア
部

A
70
～

A
9F

P
C

A
A

0
～

A
C

F
T

P
A

D
0
～

A
F

F
M

A
IN
ア
プ
リ
部

M
A

IN
コ
ア
部

-
P

C
PC
（ア
ップ
デー
トツ
ール
）

T
P

M
A

IN
ア
プ
リ
部

40
0
～

4C
F

M
A

IN
コ
ア
部

-
P

C
4D

0
～

4D
F

PC
（ア
ップ
デー
トツ
ール
）

4E
0
～

4E
F

T
P

4F
0
～

4F
F

動
作
解
除

レ
ベ
ル

メ
ッ
セ
ー
ジ

レ
ベ
ル

シ
ー
ク

レ
ッ
ト

レ
ベ
ル

△（
バ
ッ
テ
リ
関

連
、
フ
ィ
ー
ル

ド
バ
ス
関
連
等

は
、
エ
ラ
ー
リ

ス
ト
登
録
）

発
生
元
プ
ロ
グ
ラ
ム
解
除

（
軸
関
連
エ
ラ
ー
以
外
は
、

エ
ラ
ー
発
生
瞬
間
の
み
解

除
要
因
）

※
但
し
、サ
ー
ボ

O
FF
要
求

エ
ラ
ー
、全
軸
サ
ー
ボ

O
FF

必
要
エ
ラ
ー
等
時
、「
動
作

打
切
時

I/O
処
理
プ
ロ
グ
ラ

ム
」以
外
の
全
プ
ロ
グ
ラ
ム

解
除
。

可

「
動
作
打
切
時

I/O
処
理
プ
ロ

グ
ラ
ム
」
以
外
の
全
プ
ロ
グ

ラ
ム
解
除
（
軸
関
連
エ
ラ
ー

以
外
は
、
エ
ラ
ー
発
生
瞬
間

の
み
解
除
要
因
）

○

○

○
○

可
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付　録

注
）
シ
ー
ク
レ
ッ
ト
レ
ベ
ル
は
、
エ
ラ
ー
で
は
あ
り
ま
せ
ん
。
エ
ラ
ー
時
の
解
析
容
易
化
の
為
、
必
要
に
応
じ
、
内
部
ス
テ
ー
タ
ス
を
シ
ー
ク
レ
ッ
ト
レ
ベ
ル
と
し
て
、
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
に
登
録
し
て
い
ま
す
。

P
C
：
パ
ソ
コ
ン
対
応
ソ
フ
ト
　

T
P
：
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
ボ
ッ
ク
ス

エ
ラ
ー

シ
ス
テ
ム

エ
ラ
ー

N
o.

表
示
（

7S
EG

,
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
エ
ラ
ー

LE
D
出
力
　
　
　
　
　
プ
ロ
グ
ラ
ム
運
転（
ア
プ
リ
部
の
み
）

エ
ラ
ー
リ
セ
ッ
ト

備
　
考

レ
ベ
ル

エ
ラ
ー
割
付
元

（
H

E
X
）

DI
SP

LA
Y
等
）（
ア
プ
リ
部
の
み
）
（

M
A

IN
の
み
）
そ
の
他
パ
ラ

N
o.

4
＝
０
時

そ
の
他
パ
ラ

N
o.

4
＝
１
時
（
ア
プ
リ
部
の
み
）

M
A

IN
ア
プ
リ
部

B
00
～

B
9F

M
A

IN
コ
ア
部

B
A

0
～

B
B

F

P
C

B
C

0
～

B
D

F
T

P
B

E
0
～

B
F

F
M

A
IN
ア
プ
リ
部

C
00
～

C
C

F
M

A
IN
コ
ア
部

C
D

0
～

C
D

F

P
C

C
E

0
～

C
E

F
T

P
C

F
0
～

C
F

F
M

A
IN
ア
プ
リ
部

M
A

IN
コ
ア
部

-
P

C
PC
（ア
ップ
デー
トツ
ール
）

T
P

M
A

IN
ア
プ
リ
部

60
0
～

6C
F

M
A

IN
コ
ア
部

-
P

C
6D

0
～

6D
F

PC
（ア
ップ
デー
トツ
ール
）

6E
0
～

6E
F

T
P

6F
0
～

6F
F

M
A

IN
ア
プ
リ
部

D
00
～

D
8F

M
A

IN
コ
ア
部

D
90
～

D
A

F
P

C
D

B
0
～

D
C

F
PC
（ア
ップ
デー
トツ
ール
）

D
D

0
～

D
D

F
T

P
D

E
0
～

D
F

F
M

A
IN
ア
プ
リ
部

E
00
～

E
8F

M
A

IN
コ
ア
部

E
90
～

E
B

F

P
C

E
C

0
～

E
D

F
T

P
E

E
0
～

E
F

F
M

A
IN
ア
プ
リ
部

M
A

IN
コ
ア
部

-
P

C
PC
（ア
ップ
デー
トツ
ール
）

T
P

M
A

IN
ア
プ
リ
部

F
F

0
～

F
B

F
M

A
IN
コ
ア
部

F
C

0
～

F
C

F

P
C

F
D

0
～

F
D

F
T

P
F

E
0
～

F
E

F

発
生
元
プ
ロ
グ
ラ
ム
解
除

※
但
し
、駆
動
源
遮
断
必
要

エ
ラ
ー
、サ
ー
ボ

O
FF
要
求

エ
ラ
ー
、全
軸
サ
ー
ボ

O
FF

必
要
エ
ラ
ー
等（
初
期
化
エ

ラ
ー
、電
源
エ
ラ
ー
等
）時
、

「
動
作
打
切
時

I/
O
処
理
プ

ロ
グ
ラ
ム
」以
外
の
全
プ
ロ

グ
ラ
ム
解
除
。

不
可

「
動
作
打
切
時

I/O
処
理
プ
ロ

グ
ラ
ム
」
以
外
の
全
プ
ロ
グ

ラ
ム
解
除

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー
電
源
再

投
入
必
要
（

M
A

IN
の
み
）。

（
C

P
U
・

O
S
的
に
は
正
常

実
行
）

○
○

コ
ー
ル
ド

ス
タ
ー
ト

レ
ベ
ル

シ
ス
テ
ム

ダ
ウ
ン

レ
ベ
ル

○
（
コ
ア
部
の
み
）

不
可

全
解
除

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー
電
源
再

投
入
必
要（

M
A

IN
の
み
）。

（
C

P
U
・

O
S
的
に
は
実
行

不
可
能
）

○
○

○

動
作
解
除

レ
ベ
ル

発
生
元
プ
ロ
グ
ラ
ム
解
除

（
軸
関
連
エ
ラ
ー
以
外
は
、

エ
ラ
ー
発
生
瞬
間
の
み
解

除
要
因
）

※
但
し
、サ
ー
ボ

O
FF
要
求

エ
ラ
ー
、全
軸
サ
ー
ボ

O
FF

必
要
エ
ラ
ー
等
時
、「
動
作

打
切
時

I/O
処
理
プ
ロ
グ
ラ

ム
」以
外
の
全
プ
ロ
グ
ラ
ム

解
除
。

動
作
に
支
障
の
あ
る
エ

ラ
ー
。こ
の
レ
ベ
ル
以
下
の

軽
度
エ
ラ
ー
は
、外
部
ア
ク

テ
ィ
ブ
コ
マ
ン
ド（

S
IO
・

P
IO
）時
の
オ
ー
ト
リ
セ
ッ

ト
機
能
に
よ
り
、エ
ラ
ー
解

除
が
試
み
ら
れ
る（
ア
プ
リ

部
の
み
）。

「
動
作
打
切
時

I/O
処
理
プ
ロ

グ
ラ
ム
」
以
外
の
全
プ
ロ
グ

ラ
ム
解
除
（
軸
関
連
エ
ラ
ー

以
外
は
、
エ
ラ
ー
発
生
瞬
間

の
み
解
除
要
因
）

○
○

可

434434
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付　録
◎
エ
ラ
ー
表
（

M
A

IN
ア
プ
リ
部
）（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

N
o.
に
な
り
ま
す
。）

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

20
0

エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ
デ
ー
タ
バ
ー
ジ
ョ
ン
不
整
合
警
告

エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ
の
デ
ー
タ
バ
ー
ジ
ョ
ン
が
、
本
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
に
対
応
し
て
い
な
い
バ
ー
ジ
ョ

ン
で
す
。
エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ
を
更
新
し
て
く
だ
さ
い
。

20
3

駆
動
源
遮
断
リ
レ
ー

D
E

T（
M

E
LT
）エ
ラ
ー

駆
動
源
遮
断
リ
レ
ー
溶
着
の
可
能
性
が
あ
り
ま
す
。

20
6

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
シ
ス
テ
ム
モ
ー
ド
エ
ラ
ー（

IA
Iプ
ロ
ト
コ
ル
）

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
モ
ー
ド
以
外
の
時
に
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
コ
マ
ン
ド
を
受
信
し
ま
し
た
。

20
7

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
フ
ァ
イ
ル
名
エ
ラ
ー（

IA
Iプ
ロ
ト
コ
ル
）

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
モ
ー
ド
時
に
、
選
択
さ
れ
た
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
イ
ル
の
フ
ァ
イ
ル
名
が
異

常
で
す
。正
し
い
フ
ァ
イ
ル
を
選
択
し
て
、ア
ッ
プ
デ
ー
ト
の
手
順
を
最
初
か
ら
や
り
直
し
て
く
だ
さ
い
。

20
8

時
刻
デ
ー
タ
エ
ラ
ー

時
刻
デ
ー
タ
が
異
常
で
す
。
デ
ー
タ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

20
9

未
サ
ポ
ー
ト
制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル

ID
エ
ラ
ー

未
サ
ポ
ー
ト
の
制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル

ID
で
す
。
デ
ー
タ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

20
A

制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル
変
更
・
照
会
エ
ラ
ー

制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル
変
更・
照
会
コ
マ
ン
ド
伝
文
内
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。送
信
伝
文
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

20
B

制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル
ラ
イ
ト
デ
ー
タ
タ
イ
プ
指
定
エ
ラ
ー

制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル
ラ
イ
ト
デ
ー
タ
タ
イ
プ
の
指
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。送
信
伝
文
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

20
C

制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル
管
理
情
報
不
整
合
エ
ラ
ー

制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル
の
管
理
情
報
が
不
正
で
す
。
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
が
サ
ポ
ー
ト
す
る
制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル

で
あ
る
こ
と
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

20
D

フ
ラ
ッ
シ
ュ

 ビ
ジ
ー
解
除
待
ち
タ
イ
ム
ア
ウ
ト

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ
ま
た
は
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

20
E

モ
ト
ロ
ー
ラ

S
バ
イ
ト
カ
ウ
ン
ト
エ
ラ
ー

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
イ
ル
が
異
常
で
す
。
フ
ァ
イ
ル
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

20
F

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
タ
ー
ゲ
ッ
ト
指
定
エ
ラ
ー（
ア
プ
リ
部
受
信
）

ア
プ
リ
部
シ
ス
テ
ム
に
て
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
タ
ー
ゲ
ッ
ト
指
定
コ
マ
ン
ド
を
受
信
し
ま
し
た
。
ア
ッ
プ
デ
ー

ト
を
行
う
場
合
は
、
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
を
再
起
動
し
て
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
の
手
順
を
最
初
か
ら
や
り
直
し
て
く

だ
さ
い
。

21
0

ポ
ジ
シ
ョ
ナ
モ
ー
ド
時
プ
ロ
グ
ラ
ム
関
連
デ
ー
タ
変
更
・
実
行
指
令
拒
絶
エ
ラ
ー

ポ
ジ
シ
ョ
ナ
モ
ー
ド
時
、
プ
ロ
グ
ラ
ム
関
連
デ
ー
タ
の
変
更
や
、
プ
ロ
グ
ラ
ム
の
実
行
は
禁
止
さ
れ
て
い

ま
す
。
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エ
ラ
ー

No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

40
6

フ
ラ
ッ
シ
ュ
ビ
ジ
ー
解
除
待
ち
タ
イ
ム
ア
ウ
ト

フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
の
イ
レ
ー
ズ
ま
た
は
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

40
7

制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル
管
理
情
報
不
整
合
エ
ラ
ー

制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル
の
管
理
情
報
が
不
正
で
す
。
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
起
動
時
に
発
生
し
た
場
合
、
制
御
定
数

テ
ー
ブ
ル
の
更
新
が
必
要
な
場
合
が
有
り
ま
す
。

40
8

制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル

ID
エ
ラ
ー

制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル

ID
 が

異
常
で
す
。

40
9

エ
ン
コ
ー
ダ
制
御
定
数
エ
ラ
ー
（
電
源
電
圧
制
御
）

電
源
電
圧
制
御
関
連
の
エ
ン
コ
ー
ダ
制
御
定
数
が
異
常
で
す
。
エ
ン
コ
ー
ダ
電
源
電
圧
調
整
が
で
き
ま
せ

ん
（
エ
ン
コ
ー
ダ
に
は
電
源
電
圧
非
調
整
で
電
源
が
供
給
さ
れ
ま
す
）。

40
A

エ
ン
コ
ー
ダ
電
源
電
圧
計
算
エ
ラ
ー

エ
ン
コ
ー
ダ
電
源
電
圧
調
整
が
で
き
ま
せ
ん
（
エ
ン
コ
ー
ダ
に
は
電
源
電
圧
非
調
整
で
電
源
が
供
給
さ
れ

ま
す
）。

ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
6、

エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
1  
の
「
モ
ー
タ
・
エ
ン
コ
ー
ダ

構
成
情
報
」
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

40
B

速
度
制
御
パ
ラ
メ
ー
タ
計
算
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.3
8,
39
,4
0,
43
,4
4,
45
 等

を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

42
0

定
常

(
非
押
付

)
ト
ル
ク
リ
ミ
ッ
ト
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

定
常

(
非
押
付

)
ト
ル
ク
制
限
値
を
超
え
て
い
ま
す
。
想
定
外
の
負
荷
、動

作
の
拘
束
等
が
考
え
ら
れ
ま
す
。

41
B

AB
S
ユ
ニ
ッ
ト
エ
ン
コ
ー
ダ
エ
ラ
ー

(1
)

原
因

①
ア
ブ
ソ
リ
セ
ッ
ト
完
了
状
態
で
電
源
再
投
入
時
、
ま
た
は

②
ア
ブ
ソ
リ
セ
ッ
ト
時

簡
易
ア
ブ
ソ
ユ
ニ
ッ
ト
と
の
通
信
中
に
外
的
要
因
等
に
よ
る
軸
の
移
動
が
検
出
さ
れ
ま
し
た
。
自
立
ケ
ー

ブ
ル
反
力
等
の
外
力
に
よ
り
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
が
移
動
し
て
い
る
状
態
や
、
設
置
場
所
の
振
動
等
が
考
え

ら
れ
ま
す
。

対
策

①
一
旦
電
源
を
切
り
、
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
に
振
動
が
加
わ
ら
な
い
状
態
で
電
源
再
投
入
を
行
な
っ
て
く
だ

さ
い
。	

(
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
の

In
fo
.1

が
1)

②
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
に
振
動
等
が
加
わ
ら
な
い
状
態
で
ア
ブ
ソ
リ
セ
ッ
ト
を
行
な
っ
て
く
だ
さ
い
。	

(
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
の

In
fo
.1

が
2)

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）

436

付　録



※
付
録

437

エ
ラ
ー

No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

41
C

AB
S
ユ
ニ
ッ
ト
エ
ン
コ
ー
ダ
エ
ラ
ー

(2
)

原
因

①
バ
ッ
テ
リ
接
続
後
の
初
め
て
の
電
源
投
入

②
簡
易
ア
ブ
ソ
ユ
ニ
ッ
ト
内
の
エ
ン
コ
ー
ダ
カ
ウ
ン
タ
が
保
持
で
き
な
い
レ
ベ
ル
ま
で
バ
ッ
テ
リ
の
電
圧

が
低
下
し
た
。
原
点
復
帰
関
連
の
パ
ラ
メ
ー
タ
を
変
更
し
た
等
。	

(
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
の

In
fo
.1

が
1)

③
停
電
時
に
エ
ン
コ
ー
ダ
コ
ネ
ク
タ
が
外
さ
れ
た
、
ま
た
は
エ
ン
コ
ー
ダ
ケ
ー
ブ
ル
の
断
線
が
あ
っ
た
。	

(
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
の

In
fo
.1

が
2)

④
バ
ッ
テ
リ
電
圧
が

3.
1V

ま
で
低
下
し
た
。	

(
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
の

In
fo
.1

が
4)

⑤
バ
ッ
テ
リ
未
接
続
	

(
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
の

In
fo
.1

が
5)

対
策

ア
ブ
ソ
リ
セ
ッ
ト
手
順
に
従
っ
て
ア
ブ
ソ
リ
セ
ッ
ト
を
行
な
っ
て
く
だ
さ
い
。

②
の
バ
ッ
テ
リ
電
圧
が
低
下
し
て
い
る
と
考
え
ら
れ
る
場
合
と
、
④
の
場
合
は
、
48

時
間
以
上
の
電
源
供

給
を
行
い
、
バ
ッ
テ
リ
を
十
分
充
電
し
て
か
ら
ア
ブ
ソ
リ
セ
ッ
ト
を
行
な
っ
て
く
だ
さ
い
。

※
充
電
さ
れ
て
い
な
い
状
態
か
ら
満
充
電
ま
で

72
時
間
で
す
。

41
D

AB
S
ユ
ニ
ッ
ト
エ
ン
コ
ー
ダ
エ
ラ
ー

(3
)

原
因

電
源
遮
断
時
に
外
的
要
因
等
に
よ
り
、
簡
易
ア
ブ
ソ
ユ
ニ
ッ
ト
の
回
転
速
度
設
定
の
設
定
値
以
上
の
速
度

で
軸
の
移
動
が
検
出
さ
れ
ま
し
た
。

対
策

簡
易
ア
ブ
ソ
ユ
ニ
ッ
ト
の
設
定
値
を
変
更
す
る
か
、
電
源
遮
断
中
に
設
定
値
以
上
の
速
度
で
軸
が
移
動
し

な
い
よ
う
対
策
を
施
し
て
く
だ
さ
い
。
バ
ッ
テ
リ
保
持
時
間
に
余
裕
が
あ
る
場
合
は
、
回
転
速
度
の
設
定

を
高
く
設
定
し
て
く
だ
さ
い
。
エ
ラ
ー
発
生
後
は
ア
ブ
ソ
リ
セ
ッ
ト
手
順
に
従
っ
て
ア
ブ
ソ
リ
セ
ッ
ト
を

行
な
っ
て
く
だ
さ
い
。

42
F

原
点
確
定
時
位
置
決
め
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

原
点
復
帰
時
に
位
置
決
め
完
了
で
き
ま
せ
ん
で
し
た
。

原
点
復
帰
時
の
ス
ラ
イ
ダ
や
ロ
ッ
ド
の
干
渉
な
ど
が
考
え
ら
れ
ま
す
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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エ
ラ
ー

No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

60
5

強
制
放
電
エ
ラ
ー

強
制
放
電
異
常
で
す
。
駆
動
源
遮
断
リ
レ
ー
異
常
の
可
能
性
も
あ
り
ま
す
。

電
源
再
投
入
必
要
で
す
。

60
6

回
生
放
電
エ
ラ
ー

回
生
放
電
異
常
で
す
。
電
源
再
投
入
必
要
で
す
。

60
7

モ
ー
タ
電
源
低
電
圧
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
電
源
回
路
電
圧
低
下
を
検
出
し
ま
し
た
。

60
8

電
源
ボ
ー
ド

FR
CD
CS
TR
-O
N  
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

規
定
時
間
以
内
に
電
源
ボ
ー
ド

FR
CD
CS
TR
-O
N
を
確
認
で
き
ま
せ
ん
。

60
9

電
源
ボ
ー
ド

RB
ON
ST
R-
ON
 タ

イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

規
定
時
間
以
内
に
電
源
ボ
ー
ド

RB
ON
ST
R-
ON

を
確
認
で
き
ま
せ
ん
。

60
A

電
源
ボ
ー
ド

RB
ON
ST
R-
OF
F  
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

規
定
時
間
以
内
に
電
源
ボ
ー
ド

RB
ON
ST
R-
OF
F
を
確
認
で
き
ま
せ
ん
。

60
B

電
源
ボ
ー
ド

FR
CD
CS
TR
-O
FF
 タ

イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

規
定
時
間
以
内
に
電
源
ボ
ー
ド

FR
CD
CS
TR
-O
FF

を
確
認
で
き
ま
せ
ん
。

60
C

電
源
系
過
熱
エ
ラ
ー

電
源
ボ
ー
ド
・
回
生
抵
抗
等
の
過
熱
を
検
出
し
ま
し
た
。
電
源
再
投
入
必
要
で
す
。

60
D

ス
レ
ー
ブ
ボ
ー
ド

CP
U  
レ
デ
ィ

OF
F 
エ
ラ
ー
（
電
源
以
外
）

ド
ラ
イ
バ
ボ
ー
ド
等
（
電
源
ボ
ー
ド
以
外
）
の
レ
デ
ィ
を
確
認
で
き
ま
せ
ん
。

60
E

ダ
イ
ナ
ミ
ッ
ク
ブ
レ
ー
キ

ON
/O
FF
 タ

イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

規
定
時
間
以
内
に
ダ
イ
ナ
ミ
ッ
ク
ブ
レ
ー
キ

ON
/O
FF

を
確
認
で
き
ま
せ
ん
。

61
3

ド
ラ
イ
バ
同
期
通
信
ド
ラ
イ
バ
リ
ー
ド
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
ボ
ー
ド
・
FP
GA
（
メ
イ
ン
）
間
に
通
信
障
害
が
発
生
し
ま
し
た
。

61
4

ド
ラ
イ
バ
同
期
通
信

LR
C 
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
ボ
ー
ド
・
FP
GA
（
メ
イ
ン
）
間
に
通
信
障
害
が
発
生
し
ま
し
た
。

61
5

ド
ラ
イ
バ
同
期
通
信
ト
グ
ル
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
ボ
ー
ド
・
FP
GA
（
メ
イ
ン
）
間
に
通
信
障
害
が
発
生
し
ま
し
た

61
9

AB
S
ユ
ニ
ッ
ト
エ
ン
コ
ー
ダ
受
信
エ
ラ
ー

簡
易
ア
ブ
ソ
ユ
ニ
ッ
ト
エ
ン
コ
ー
ダ
コ
マ
ン
ド
発
行
時
、
レ
ス
ポ
ン
ス
を
正
常
に
受
信
で
き
ま
せ
ん
で
し

た
。

原
因

①
24
V
電
源
を
投
入
時
に
簡
易
ア
ブ
ソ
ユ
ニ
ッ
ト
よ
り
も
先
に
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
の
電
源
が
入
っ
て
し
ま
う
。

②
ノ
イ
ズ
等
に
よ
り
簡
易
ア
ブ
ソ
ユ
ニ
ッ
ト
の
通
信
が
正
常
に
行
な
え
な
い
。
エ
ン
コ
ー
ダ
ケ
ー
ブ
ル
内

の
通
信
線
が
断
線
等
に
よ
り
簡
易
ア
ブ
ソ
ユ
ニ
ッ
ト
と
の
通
信
が
正
常
に
行
な
え
な
い
。

対
策

①
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
よ
り
も
簡
易
ア
ブ
ソ
ユ
ニ
ッ
ト
の
電
源
を
先
に
入
れ
る

(
も
し
く
は
同
時

)
よ
う
に
し

て
く
だ
さ
い
。

②
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
の
設
定
場
所
を
変
更
す
る
。
FG

設
置
、
ノ
イ
ズ
フ
ィ
ル
タ
、
ク
ラ
ン
プ
フ
ィ
ル
タ
等
の

ノ
イ
ズ
対
策
を
行
な
う
。
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
と
簡
易
ア
ブ
ソ
ユ
ニ
ッ
ト
間
の
エ
ン
コ
ー
ダ
中
継
ケ
ー
ブ
ル

の
コ
ネ
ク
タ
の
緩
み
確
認
、
ま
た
は
ケ
ー
ブ
ル
の
交
換
を
行
な
う
。

62
3

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
詳
細
コ
ー
ド
取
得
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
が
発
生
し
ま
し
た
が
、
エ
ラ
ー
詳
細
コ
ー
ド
取
得
に
失
敗
し
ま
し
た
。

62
4

未
定
義
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
が
発
生
し
ま
し
た
。

62
5

ド
ラ
イ
バ
側
検
出
同
期
通
信
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
ボ
ー
ド
・
FP
GA
（
メ
イ
ン
）
間
に
通
信
障
害
が
発
生
し
ま
し
た
。

62
6

ド
ラ
イ
バ

IP
M1
5V
 電

圧
低
下
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ

IP
M1
5V
 回

路
電
圧
低
下
を
検
出
し
ま
し
た
。

62
7

ド
ラ
イ
バ
電
流
検
出

A/
D 
オ
フ
セ
ッ
ト
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
電
流
検
出

A/
D 
オ
フ
セ
ッ
ト
異
常
を
検
出
し
ま
し
た
。

62
8

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

62
9

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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エ
ラ
ー

No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

62
A

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

62
B

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

62
C

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

62
D

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

62
E

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

62
F

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

63
0

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
シ
ス
テ
ム
コ
ー
ド
エ
ラ
ー
（
ア
プ
リ
部
検
出
）

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
シ
ス
テ
ム
コ
ー
ド
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

63
1

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
ユ
ニ
ッ
ト
コ
ー
ド
エ
ラ
ー
（
ア
プ
リ
部
検
出
）

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
ユ
ニ
ッ
ト
コ
ー
ド
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

63
2

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
デ
バ
イ
ス

No
.  
エ
ラ
ー
（
ア
プ
リ
部
検
出
） 

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
デ
バ
イ
ス

No
. 
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

63
3

フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
パ
ル
ス
同
期
エ
ラ
ー
（
速
度
ル
ー
プ
側
検
出
）

フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
パ
ル
ス
同
期
異
常
（
速
度
ル
ー
プ
側
検
出
）
で
す
。

63
4

フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
パ
ル
ス
同
期
エ
ラ
ー
（
位
置
ル
ー
プ
側
検
出
）

フ
ィ
ー
ド
バ
ッ
ク
パ
ル
ス
同
期
異
常
（
位
置
ル
ー
プ
側
検
出
）
で
す
。

63
5

要
リ
セ
ッ
ト
復
旧
タ
イ
プ
デ
ッ
ド
マ
ン

SW
・
イ
ネ
ー
ブ
ル

SW
 オ

ー
プ
ン
状
態

デ
ッ
ド
マ
ン

SW
・
イ
ネ
ー
ブ
ル

SW
 解

除
後
、
電
源
を
再
投
入
し
て
く
だ
さ
い
。

63
8

速
度
制
御
パ
ラ
メ
ー
タ
設
定
コ
マ
ン
ド
ビ
ジ
ー
エ
ラ
ー

速
度
制
御
パ
ラ
メ
ー
タ
設
定
時
、
ビ
ジ
ー
状
態
で
す
。

63
9

速
度
制
御
パ
ラ
メ
ー
タ
設
定
コ
マ
ン
ド
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

規
定
時
間
経
過
し
て
も
、
速
度
制
御
パ
ラ
メ
ー
タ
設
定
コ
マ
ン
ド
完
了
を
確
認
で
き
ま
せ
ん
。

63
A

AB
Z  
エ
ン
コ
ー
ダ
論
理
エ
ラ
ー

エ
ン
コ
ー
ダ

A・
B
相
電
気
レ
ベ
ル
パ
タ
ー
ン
の
異
常
を
検
出
し
ま
し
た
。

電
源
再
投
入
必
要
で
す
。

63
B

エ
ン
コ
ー
ダ
・
モ
ー
タ
制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
ス
テ
ー
タ
ス
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M
に
デ
ー
タ
が
正
常
に
書
き
込
ま
れ
て
い
な
い
、
ま
た
は
、
互
換
性
の
無
い
古
い
バ
ー

ジ
ョ
ン
で
書
き
こ
ま
れ
た
デ
ー
タ
で
す
。

63
C

エ
ン
コ
ー
ダ
・
モ
ー
タ
制
御
定
数
テ
ー
ブ
ル
サ
ム
チ
ェ
ッ
ク
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M
デ
ー
タ
が
破
壊
さ
れ
て
い
ま
す
。

63
D

AB
Z 
エ
ン
コ
ー
ダ
指
定
エ
ラ
ー

AB
Z
エ
ン
コ
ー
ダ
実
装
不
可
の
軸
で
す
。
ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
6、

エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
1
の
「
モ
ー
タ
・
エ
ン
コ
ー
ダ
構
成
情
報
」
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

63
E

AB
Z 
エ
ン
コ
ー
ダ
磁
極
セ
ン
サ
信
号
論
理
エ
ラ
ー

エ
ン
コ
ー
ダ
ケ
ー
ブ
ル
が
接
続
さ
れ
て
い
る
か
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

63
F

エ
ン
コ
ー
ダ
制
御
定
数
エ
ラ
ー

エ
ン
コ
ー
ダ
制
御
定
数
が
異
常
で
す
。

64
0

モ
ー
タ
制
御
定
数
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
制
御
定
数
が
異
常
で
す
。

64
1

エ
ン
コ
ー
ダ
電
源
電
圧
制
御
関
連
パ
ラ
メ
ー
タ
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.3
2,
33

等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

64
2

速
度
ル
ー
プ
パ
ラ
メ
ー
タ
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.4
3,
44
,4
5 
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

64
3

エ
ン
コ
ー
ダ
分
解
能
分
周
エ
ラ
ー

「
軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.4
3 
エ
ン
コ
ー
ダ
分
周
率
」
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

64
4

エ
ン
コ
ー
ダ
・
モ
ー
タ
組
合
せ
不
整
合
エ
ラ
ー
（
エ
ン
コ
ー
ダ
分
解
能
）

ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
6、

エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
1  
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

64
5

エ
ン
コ
ー
ダ
電
源
供
給
時

DA
C  
転
送
完
了
確
認
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

エ
ン
コ
ー
ダ
電
源
供
給
時

DA
C  
転
送
が
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
に
な
り
ま
し
た
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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エ
ラ
ー

No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

65
1

速
度
制
御
割
込
制
御

JO
B 
エ
ラ
ー

速
度
制
御
割
込
制
御

JO
B 
異
常
で
す
。

65
3

エ
ン
コ
ー
ダ
制
御

JO
B 
ロ
ジ
ッ
ク
エ
ラ
ー

エ
ン
コ
ー
ダ
制
御

JO
B 
ロ
ジ
ッ
ク
異
常
で
す
。

65
4

65
6

ト
ル
ク
リ
ミ
ッ
ト
ロ
ジ
ッ
ク
エ
ラ
ー

ト
ル
ク
リ
ミ
ッ
ト
ロ
ジ
ッ
ク
異
常
で
す
。

65
7

ト
ル
ク
リ
ミ
ッ
ト
パ
ラ
メ
ー
タ
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.3
8,
39
,4
0 
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

65
8

AB
Z  
エ
ン
コ
ー
ダ
カ
ウ
ン
タ
初
期
化
中
移
動
エ
ラ
ー

電
源
投
入
時
の

AB
Z
エ
ン
コ
ー
ダ
カ
ウ
ン
タ
初
期
化
中
に
軸
の
移
動
が
検
出
さ
れ
ま
し
た
。
自
立
ケ
ー
ブ

ル
反
力
等
の
外
力
に
よ
り
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
が
移
動
し
て
い
る
状
態
や
、
設
置
場
所
が
振
動
し
て
い
る
状

態
で
、
電
源

ON
、
ま
た
は
、
ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
さ
れ
た
可
能
性
も
あ
り
ま
す
。

65
A

エ
ン
コ
ー
ダ

ID
 未

サ
ポ
ー
ト
エ
ラ
ー

エ
ン
コ
ー
ダ
が
未
サ
ポ
ー
ト
で
す
。
エ
ン
コ
ー
ダ

ID
に
対
応
す
る
エ
ン
コ
ー
ダ
制
御
定
数
レ
コ
ー
ド
が

あ
り
ま
せ
ん
。
装
着
さ
れ
て
い
る
エ
ン
コ
ー
ダ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

65
B

エ
ン
コ
ー
ダ
未
サ
ポ
ー
ト
エ
ラ
ー
（
メ
イ
ン
情
報
） 

エ
ン
コ
ー
ダ
が
未
サ
ポ
ー
ト
で
す
。
エ
ン
コ
ー
ダ
識
別

No
. 
に
該
当
す
る
エ
ン
コ
ー
ダ
制
御
定
数
レ
コ
ー

ド
が
無
効
か
、
あ
り
ま
せ
ん
。
ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
6、

エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
1「

モ
ー

タ
・
エ
ン
コ
ー
ダ
構
成
情
報
」
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

65
C

モ
ー
タ
未
サ
ポ
ー
ト
エ
ラ
ー
（
メ
イ
ン
情
報
）

モ
ー
タ
が
未
サ
ポ
ー
ト
で
す
。
モ
ー
タ
識
別

No
.
に
該
当
す
る
モ
ー
タ
制
御
定
数
レ
コ
ー
ド
が
無
効
か
、

あ
り
ま
せ
ん
。
ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
6、

エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
1「

モ
ー
タ
・
エ
ン
コ
ー

ダ
構
成
情
報
」
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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ラ
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内
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・
対
処
方
法
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65
D

モ
ー
タ
未
サ
ポ
ー
ト
エ
ラ
ー
（
ド
ラ
イ
バ
情
報
）

モ
ー
タ
が
未
サ
ポ
ー
ト
で
す
。
ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ
「
ド
ラ
イ
バ
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M
内
モ
ー
タ
制
御
関

連
デ
ー
タ
使
用
」
指
定
時
、
モ
ー
タ
識
別
ビ
ッ
ト

No
.  
が
「
サ
ポ
ー
ト
モ
ー
タ
識
別

No
.M
AX
」
範
囲
外
で

す
。
ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
6、

エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
1「

モ
ー
タ
・
エ
ン
コ
ー
ダ
構
成
情

報
」
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

65
E

電
流
検
出
回
路
種
別
不
整
合
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
制
御
定
数
「
電
流
検
出
回
路
指
定
」
と
、
ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ
「
実
装
種
別
ワ
ー
ド

1  
電
流
検

出
回
路
種
別
」
が
不
一
致
で
す
。
ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
6、
エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
1「

モ
ー

タ
・
エ
ン
コ
ー
ダ
構
成
情
報
」
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

65
F

メ
イ
ン
・
ド
ラ
イ
バ
モ
ー
タ
制
御
デ
ー
タ
不
整
合
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
制
御
定
数
と
、ド

ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ
が
不
整
合
 （
定
格
速
度
、最

大
速
度
、定

格
電
流
、最

大
電
流
、

極
対
数
、リ

ニ
ア
モ
ー
タ
リ
ー
ド
、リ

ニ
ア
モ
ー
タ
指
定
）で

す
。
ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
6、
エ
ン
コ
ー

ダ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
1「

モ
ー
タ
・
エ
ン
コ
ー
ダ
構
成
情
報
」
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

66
0

モ
ー
タ
速
度

MA
X 
不
整
合
エ
ラ
ー

軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ
「
モ
ー
タ
速
度

MA
X」

と
、
モ
ー
タ
制
御
定
数
「
最
大
速
度
」
が
不
整
合
で
す
。
ド
ラ

イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
6、

エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
1「

モ
ー
タ
・
エ
ン
コ
ー
ダ
構
成
情
報
」
等
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

66
1

エ
ン
コ
ー
ダ
・
モ
ー
タ
組
合
せ
不
整
合
エ
ラ
ー
（
リ
ニ
ア

/ 
ロ
ー
タ
リ
種
別
）

エ
ン
コ
ー
ダ
と
モ
ー
タ
の
リ
ニ
ア

/
ロ
ー
タ
リ
種
別
が
不
整
合
で
す
。
ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
6、

エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
1「

モ
ー
タ
・
エ
ン
コ
ー
ダ
構
成
情
報
」
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

66
2

機
械
角

36
0 
度
パ
ル
ス
数
計
算
エ
ラ
ー

機
械
角

36
0
度
パ
ル
ス
数
計
算
値
が
異
常
で
す
。（

算
出
値
が

0
の
時
、
ま
た
は
リ
ニ
ア
エ
ン
コ
ー
ダ
時

は
算
出
値
に
端
数
が
あ
る
場
合
）

66
3

ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア

DB
 指

定
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ
「
ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア

DB
 指

定
」
値
が
異
常
で
す
。

66
4

電
流
制
御
帯
域
番
号
指
定
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ
「
電
流
制
御
帯
域
番
号
」
値
が
異
常
で
す
。

66
5

ド
ラ
イ
バ

/ 
エ
ン
コ
ー
ダ
通
信
ラ
イ
ン
チ
ャ
ネ
ル

No
.
指
定
エ
ラ
ー

全
軸
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
01
、1
02
「
ド
ラ
イ
バ

/
エ
ン
コ
ー
ダ
通
信
ラ
イ
ン
チ
ャ
ン
ネ
ル
設
定
」
が
異
常
（
異

常
値
、
多
重
指
定
）
で
す
。

66
6

ド
ラ
イ
バ
初
期
通
信
種
別
指
定
エ
ラ
ー

全
軸
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
03
、1
04
「
ド
ラ
イ
バ
初
期
通
信
種
別
設
定
」
が
異
常
（
異
常
値
、多

重
指
定
、不

整
合
）

で
す
。

66
7

有
効
軸
指
定
時
ド
ラ
イ
バ
初
期
通
信
ラ
イ
ン
無
効
指
定
エ
ラ
ー

有
効
軸
に
対
し
て
初
期
通
信
ラ
イ
ン
チ
ャ
ン
ネ
ル

No
.
の
指
定
が
あ
り
ま
せ
ん
。
全
軸
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1

「
有
効
軸
パ
タ
ー
ン
」、

No
.1
01
、
10
2「

ド
ラ
イ
バ

/ 
エ
ン
コ
ー
ダ
通
信
ラ
イ
ン
チ
ャ
ン
ネ
ル
設
定
」、

No
.1
03
、
10
4「

ド
ラ
イ
バ
初
期
通
信
種
別
設
定
」
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

66
8

ド
ラ
イ
バ
タ
ー
ゲ
ッ
ト
情
報
初
期
化
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
タ
ー
ゲ
ッ
ト
情
報
の
初
期
化
シ
ー
ケ
ン
ス
が
正
常
に
完
了
し
ま
せ
ん
で
し
た
。
実
装
さ
れ
て
い

る
ド
ラ
イ
バ
ボ
ー
ド
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。
全
軸
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
01
、
10
2、

10
3、

10
4、

ま
た
は

ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
6、

エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
1 
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

66
9

エ
ン
コ
ー
ダ
タ
ー
ゲ
ッ
ト
情
報
初
期
化
エ
ラ
ー

エ
ン
コ
ー
ダ
タ
ー
ゲ
ッ
ト
情
報
の
初
期
化
シ
ー
ケ
ン
ス
が
正
常
に
完
了
し
ま
せ
ん
で
し
た
。
実
装
さ
れ
て

い
る
エ
ン
コ
ー
ダ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。
全
軸
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
01
、
10
2、

10
3、

10
4、

ま
た
は
ド

ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
6、

エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
1 
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

66
A

電
源
系
タ
ー
ゲ
ッ
ト
情
報
初
期
化
エ
ラ
ー

電
源
系
タ
ー
ゲ
ッ
ト
情
報
の
初
期
化
シ
ー
ケ
ン
ス
が
正
常
に
完
了
し
ま
せ
ん
で
し
た
。
実
装
さ
れ
て
い
る

電
源
系
ボ
ー
ド
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。
電
源
系
ボ
ー
ド
の
パ
ラ
メ
ー
タ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

66
B

ス
レ
ー
ブ
通
信
異
常
レ
ス
ポ
ン
ス
エ
ラ
ー

ス
レ
ー
ブ
通
信
時
に
異
常
レ
ス
ポ
ン
ス
を
受
信
し
ま
し
た
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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対
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66
C

SC
I 
LR
C 
エ
ラ
ー
（
ス
レ
ー
ブ
通
信
） 

ス
レ
ー
ブ
通
信
時
の
伝
文

LR
C 
異
常
で
す
。

66
D

ス
レ
ー
ブ
通
信
タ
ー
ゲ
ッ
ト

ID
エ
ラ
ー

ス
レ
ー
ブ
通
信
時
の
タ
ー
ゲ
ッ
ト

ID
異
常
で
す
。

66
E

ス
レ
ー
ブ
通
信
ブ
ロ
ッ
ク

No
.
エ
ラ
ー

ス
レ
ー
ブ
通
信
時
の
ブ
ロ
ッ
ク

No
.
異
常
で
す
。

66
F

軸
No
. 
割
当
て
な
し
タ
ー
ゲ
ッ
ト
指
定
エ
ラ
ー

ス
レ
ー
ブ
通
信（

ド
ラ
イ
バ
ま
た
は
エ
ン
コ
ー
ダ
）時

の
タ
ー
ゲ
ッ
ト
指
定
異
常（

軸
No
.
割
当
て
な
し
タ
ー

ゲ
ッ
ト

ID
、
ま
た
は
ド
ラ
イ
バ
ボ
ー
ド
内
部
軸
）
で
す
。

67
0

タ
ー
ゲ
ッ
ト
ボ
ー
ド
種
別
エ
ラ
ー

タ
ー
ゲ
ッ
ト
の
ボ
ー
ド
種
別
が
異
常
で
す
。

67
1

エ
ン
コ
ー
ダ
制
御
関
連
デ
ー
タ
エ
ラ
ー

エ
ン
コ
ー
ダ
制
御
関
連
デ
ー
タ
が
異
常
、
ま
た
は
、
取
得
出
来
ま
せ
ん
。
エ
ラ
ー

No
.6
5A
,6
5B
,6
69

と
同

様
の
対
処
を
し
て
く
だ
さ
い
。

67
2

モ
－
タ
制
御
関
連
デ
ー
タ
エ
ラ
ー

エ
ン
コ
ー
ダ
制
御
関
連
デ
ー
タ
が
異
常
、
ま
た
は
、
取
得
出
来
ま
せ
ん
。
エ
ラ
ー

No
.6
5C
,6
5D
,6
68
,6
69
 

と
同
様
の
対
処
を
し
て
く
だ
さ
い
。

68
0

磁
極
検
出
パ
ラ
メ
ー
タ
エ
ラ
ー

磁
極
検
出
用
の
パ
ラ
メ
ー
タ
が
異
常
で
す
。
ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
49
、5
0 
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

68
2

IO
 機

能
指
定
エ
ラ
ー

IO
機
能
指
定
に
誤
り
が
あ
り
ま
す
。
IO

パ
ラ
メ
ー
タ

No
.3
0  
～
 6
1、

No
.2
51
 ～

 2
82
 を

確
認
し
て
く

だ
さ
い
。

68
3

シ
ス
テ
ム
準
閉
塞
（
エ
ン
コ
ー
ダ
停
止
）
中
軸
操
作
エ
ラ
ー

シ
ス
テ
ム
準
閉
塞
（
エ
ン
コ
ー
ダ
停
止
）
中
に
、
サ
ー
ボ
オ
ン
、
ア
ブ
ソ
リ
セ
ッ
ト
等
の
軸
操
作
を
試
み

ま
し
た
。

69
0

モ
ー
タ
過
電
流
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
に
過
電
流
が
流
れ
ま
し
た
。

69
1

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

69
2

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

69
3

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

69
4

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

69
5

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

69
6

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

69
7

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

69
8

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

69
9

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
将
来
拡
張
用
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
）

6B
6

連
続
運
転
可
能
ト
ル
ク
超
過
許
容
時
間
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

ト
ル
ク
指
令
と
し
て
「
連
続
運
転
可
能
ト
ル
ク
」
を
超
え
る
状
態
が
「
連
続
運
転
可
能
ト
ル
ク
超
過
許
容

時
間
」
以
上
継
続
し
ま
し
た
。

6B
B

偏
差
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

(
原
点
復
帰
未
完
了
時

)
指
令
に
追
従
で
き
ま
せ
ん
。
動
作
の
拘
束
・
配
線

･
エ
ン
コ
ー
ダ

･
モ
ー
タ
等
を
確
認
し
て
下
さ
い
。

電
気
角
が
不
整
合
の
可
能
性
が
あ
り
ま
す
。

6B
C

停
止
偏
差
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

(
原
点
復
帰
未
完
了
時

)
停
止
中
に
外
力
に
よ
り
動
い
た
か
、
減
速
中
に
動
作
が
拘
束
さ
れ
た
可
能
性
が
あ
り
ま
す
。
ジ
ョ
グ
動
作

中
の
動
作
拘
束

(
障
害
物
接
触
や
、
原
点
復
帰
前
ジ
ョ
グ
中
メ
カ
エ
ン
ド
接
触
等

)
や
、
減
速
中
の
配
線

異
常

･
エ
ン
コ
ー
ダ
故
障

･
モ
ー
タ
故
障
の
場
合
も
発
生
す
る
可
能
性
が
あ
り
ま
す
。
電
気
角
が
不
整
合

の
可
能
性
が
あ
り
ま
す
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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ラ
ー
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内
容
・
対
処
方
法
等

80
1

SC
IF
 オ

ー
バ
ー
ラ
ン
ス
テ
ー
タ
ス
（
IA
I 
プ
ロ
ト
コ
ル
受
信
時
）

通
信
障
害
。
ノ
イ
ズ
、
接
続
機
器
、
通
信
設
定
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

80
2

SC
IF
 レ

シ
ー
ブ

ER
 ス

テ
ー
タ
ス
（
IA
I 
プ
ロ
ト
コ
ル
受
信
時
）

通
信
障
害
。
ノ
イ
ズ
、通

信
ケ
ー
ブ
ル
の
シ
ョ
ー
ト
・
断
線
、接

続
機
器
、通

信
設
定
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

ユ
ー
ザ
ー
開
放

SI
O-
CH
1 
に

PC
・
TP
 を

誤
接
続
し
た
場
合
の
通
信
確
立
時
に
も
発
生
し
ま
す
。

80
3

受
信
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
ス
テ
ー
タ
ス
（
IA
I 
プ
ロ
ト
コ
ル
受
信
時
）

受
信

1 
バ
イ
ト
目
以
後
の
転
送
間
隔
が
長
過
ぎ
ま
す
。
通
信
ケ
ー
ブ
ル
の
断
線
、
接
続
機
器
異
常
の
可
能

性
も
あ
り
ま
す
。

80
4

SC
IF
 オ

ー
バ
ー
ラ
ン
ス
テ
ー
タ
ス
（
SE
L 
受
信
時
）

通
信
障
害
。
ノ
イ
ズ
、
接
続
機
器
、
通
信
設
定
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

80
5

SC
IF
 レ

シ
ー
ブ

ER
 ス

テ
ー
タ
ス
（
SE
L 
受
信
時
）

通
信
障
害
。
ノ
イ
ズ
、通

信
ケ
ー
ブ
ル
の
シ
ョ
ー
ト
・
断
線
、接

続
機
器
、通

信
設
定
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

80
6

SC
IF
 他

要
因
受
信

ER
 ス

テ
ー
タ
ス
（
SE
L 
受
信
時
）

通
信
障
害
。
エ
ラ
ー

No
.8
04
,8
05
 と

同
様
の
対
処
を
し
て
く
だ
さ
い
。

80
7

駆
動
源
遮
断
リ
レ
ー

ER
 ス

テ
ー
タ
ス

駆
動
源
遮
断
処
理
状
態
に
も
関
わ
ら
ず
、
モ
ー
タ
駆
動
電
源
通
電
中
ス
テ
ー
タ
ス

ON
 の

ま
ま
で
す
。
駆

動
源
遮
断
リ
レ
ー
接
点
融
着
の
可
能
性
も
あ
り
ま
す
。

80
8

ス
レ
ー
ブ
パ
ラ
メ
ー
タ
ラ
イ
ト
中
電
源

OF
F 
ス
テ
ー
タ
ス

ス
レ
ー
ブ
パ
ラ
メ
ー
タ
ラ
イ
ト
中
に
、
電
源

OF
F 
さ
れ
ま
し
た
。（

バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
使
用
時
の

み
検
出
可
）

80
9

デ
ー
タ
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M  
ラ
イ
ト
中
電
源

OF
F 
ス
テ
ー
タ
ス

デ
ー
タ
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M
ラ
イ
ト
中
に
、
電
源

OF
F
さ
れ
ま
し
た
。（

バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
使
用
時

の
み
検
出
可
）

81
1

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
情
報

1
メ
ン
テ
ナ
ン
ス
情
報
（
解
析
用
）
で
す
。

81
2

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
情
報

2
メ
ン
テ
ナ
ン
ス
情
報
（
解
析
用
）
で
す
。

81
3

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
情
報

3
メ
ン
テ
ナ
ン
ス
情
報
（
解
析
用
）
で
す
。

81
4

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
情
報

4
メ
ン
テ
ナ
ン
ス
情
報
（
解
析
用
）
で
す
。

81
5

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
情
報

5
メ
ン
テ
ナ
ン
ス
情
報
（
解
析
用
）
で
す
。

82
0

DR
V 
ス
テ
ー
タ
ス

82
0（

TO
_S
EL
EC
TE
DD
AT
A）

（
エ
ラ
ー
で
は
あ
り
ま
せ
ん
。
メ
ン
テ
ナ
ン
ス
情
報
で
す
。）

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）

443

付　録
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（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
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で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

N
o.
に
な
り
ま
す
。）

90
0

空
ス
テ
ッ
プ
不
足
エ
ラ
ー

ス
テ
ッ
プ
デ
ー
タ
を
保
存
す
る
為
の
空
き
ス
テ
ッ
プ
が
不
足
し
て
い
ま
す
。
保
存
に
必
要
な
空
き
ス
テ
ッ

プ
を
確
保
し
て
く
だ
さ
い
。

90
1

ス
テ
ッ
プ

N
o.
エ
ラ
ー

ス
テ
ッ
プ

N
o.
が
異
常
で
す
。

90
2

シ
ン
ボ
ル
定
義
テ
ー
ブ
ル

N
o.
エ
ラ
ー

シ
ン
ボ
ル
定
義
テ
ー
ブ
ル

N
o.
が
異
常
で
す
。

90
3

ポ
イ
ン
ト

N
o.
エ
ラ
ー

ポ
イ
ン
ト

N
o.
が
異
常
で
す
。

90
4

変
数

N
o.
エ
ラ
ー

変
数

N
o.
が
異
常
で
す
。

90
5

フ
ラ
グ

N
o.
エ
ラ
ー

フ
ラ
グ

N
o.
が
異
常
で
す
。

90
6

入
出
力
ポ
ー
ト
・
フ
ラ
グ

N
o.
エ
ラ
ー

入
出
力
ポ
ー
ト
・
フ
ラ
グ

N
o.
が
異
常
で
す
。

91
0

コ
マ
ン
ド
エ
ラ
ー（

IA
Iプ
ロ
ト
コ
ル

H
T
受
信
時
）

コ
マ
ン
ド

ID
が
未
サ
ポ
ー
ト
で
あ
る
か
、
不
正
な

ID
で
す
。（
将
来
拡
張
用
）

91
1

伝
文
変
換
エ
ラ
ー（

IA
Iプ
ロ
ト
コ
ル

H
T
受
信
時
）

送
信
伝
文
が
伝
文
フ
ォ
ー
マ
ッ
ト
と
一
致
し
な
い
か
、
不
正
な
デ
ー
タ
を
含
ん
で
い
ま
す
。

（
将
来
拡
張
用
）

91
2

P
C
・

T
P
サ
ー
ボ
移
動
コ
マ
ン
ド
受
付
許
可
入
力

O
F

F
エ
ラ
ー

I/O
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

77
で
指
定
さ
れ
た
入
力
ポ
ー
ト

O
F

F
中
は
、

P
C
・

T
P
か
ら
の

I/O
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

78
対
象
軸
移
動
コ
マ
ン
ド
を
受
け
付
け
ま
せ
ん
。（
要
注
意
：
動
作
開
始
後
は
許
可
入
力
ポ
ー
ト
無
効
）

91
3

複
数
プ
ロ
グ
ラ
ム
同
時
起
動
禁
止
エ
ラ
ー

複
数
プ
ロ
グ
ラ
ム
同
時
起
動
禁
止
状
態
で
す
。

91
4

ア
ブ
ソ
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
電
圧
異
常

ア
ブ
ソ
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
接
続
確
認
・
交
換
、
エ
ン
コ
ー
ダ
ケ
ー
ブ
ル
接
続
確
認
後
、
ア

ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
を
行
っ
て
く
だ
さ
い
。

A
01

シ
ス
テ
ム
メ
モ
リ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
電
圧
低
下
警
告

シ
ス
テ
ム
メ
モ
リ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
の
電
圧
が
低
下
し
て
い
ま
す
。
バ
ッ
テ
リ
を
交
換
し
て
く
だ

さ
い
。（
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
可
能
レ
ベ
ル
電
圧
）

A
02

シ
ス
テ
ム
メ
モ
リ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
電
圧
異
常

シ
ス
テ
ム
メ
モ
リ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
の
電
圧
が
低
下
し
て
い
ま
す
。
バ
ッ
テ
リ
を
交
換
し
て
く
だ

さ
い
。（
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
不
可
能
レ
ベ
ル
電
圧
）

A
03

ア
ブ
ソ
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
電
圧
低
下
警
告（
ド
ラ
イ
バ
解
析
）

ア
ブ
ソ
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
の
電
圧
が
低
下
し
て
い
ま
す
。バ
ッ
テ
リ
接
続
確
認
、ま
た
は
、

交
換
し
て
く
だ
さ
い
。

A
04

コ
ア
部
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
シ
ス
テ
ム
モ
ー
ド
エ
ラ
ー

シ
ス
テ
ム
モ
ー
ド
が
コ
ア
部
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
モ
ー
ド
で
は
な
い
時
に
、
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
コ
マ
ン
ド
を
受
信

し
ま
し
た
。
コ
ア
部
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
を
行
う
場
合
に
は
、
基
板
上
の
コ
ア
部
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
モ
ー
ド
設
定

用
チ
ッ
プ
抵
抗
の
有
無
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。（
メ
ン
テ
ナ
ン
ス
用
）

A
05

モ
ト
ロ
ー
ラ

S
レ
コ
ー
ド
形
式
エ
ラ
ー

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
イ
ル
が
異
常
で
す
。
フ
ァ
イ
ル
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
06

モ
ト
ロ
ー
ラ

S
チ
ェ
ッ
ク
サ
ム
エ
ラ
ー

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
イ
ル
が
異
常
で
す
。
フ
ァ
イ
ル
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
07

モ
ト
ロ
ー
ラ

S
ロ
ー
ド
ア
ド
レ
ス
エ
ラ
ー

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
イ
ル
が
異
常
で
す
。
フ
ァ
イ
ル
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
08

モ
ト
ロ
ー
ラ

S
書
込
み
ア
ド
レ
ス
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
イ
ル
が
異
常
で
す
。
フ
ァ
イ
ル
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
09

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
タ
イ
ミ
ン
グ
リ
ミ
ッ
ト
超
過
エ
ラ
ー（
ラ
イ
ト
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

A
0A

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
タ
イ
ミ
ン
グ
リ
ミ
ッ
ト
超
過
エ
ラ
ー（
イ
レ
ー
ズ
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

444444
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、
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３
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エ
ラ
ー

N
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す
。）

A
0B

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ベ
リ
フ
ァ
イ
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ

/ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

A
0C

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
 A

C
K
タ
イ
ム
ア
ウ
ト

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ

/ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

A
0D

先
頭
セ
ク
タ

N
o.
指
定
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。

A
0E

セ
ク
タ
数
指
定
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。

A
0F

書
込
み
先
オ
フ
セ
ッ
ト
ア
ド
レ
ス
エ
ラ
ー（
奇
数
ア
ド
レ
ス
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

A
10

書
込
み
ソ
ー
ス
デ
ー
タ
バ
ッ
フ
ァ
ア
ド
レ
ス
エ
ラ
ー（
奇
数
ア
ド
レ
ス
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

A
11

コ
ア
部
コ
ー
ド
セ
ク
タ
ブ
ロ
ッ
ク

ID
無
効
エ
ラ
ー

現
在
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
に
書
込
み
済
み
の
コ
ア
部
プ
ロ
グ
ラ
ム
が
異
常
で
す
。

A
12

コ
ア
部
コ
ー
ド
セ
ク
タ
ブ
ロ
ッ
ク

ID
消
去
回
数
オ
ー
バ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
消
去
回
数
が
許
容
回
数
を
超
え
て
い
ま
す
。

A
13

イ
レ
ー
ズ
未
完
了
時
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ラ
イ
ト
要
求
エ
ラ
ー

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
、
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
イ
レ
ー
ズ
コ
マ
ン
ド
を
受
信
す
る
前
に
、
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
書

き
込
み
コ
マ
ン
ド
が
受
信
さ
れ
ま
し
た
。
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
イ
ル
を
確
認
し
、
再
度
ア
ッ

プ
デ
ー
ト
を
行
っ
て
く
だ
さ
い
。

A
14

E
E

P
R

O
M
書
込
み
時
ビ
ジ
ー
ス
テ
ー
タ
ス
解
除
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

E
E

P
R

O
M
書
き
込
み
後
、
ビ
ジ
ー
状
態
解
除
待
ち
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
。

A
15

未
実
装
タ
ー
ゲ
ッ
ト

E
E

P
R

O
M
書
込
み
要
求
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
等
の

C
P

U
付
き
の
ユ
ニ
ッ
ト
で
、
未
実
装
の
も
の
に
対
し
て

E
E

P
R

O
M
へ
の
書
き
込
み
の
要

求
が
あ
り
ま
し
た
。

A
16

未
実
装
タ
ー
ゲ
ッ
ト

E
E

P
R

O
M
読
出
し
要
求
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
等
の

C
P

U
付
き
の
ユ
ニ
ッ
ト
で
、
未
実
装
の
も
の
に
対
し
て

E
E

P
R

O
M
デ
ー
タ
の
読
み
出
し

の
要
求
が
あ
り
ま
し
た
。

A
17

伝
文
サ
ム
チ
ェ
ッ
ク
エ
ラ
ー
（

IA
Iプ
ロ
ト
コ
ル
受
信
時
）

受
信
伝
文
内
チ
ェ
ッ
ク
サ
ム
が
異
常
で
す
。

A
18

伝
文
ヘ
ッ
ダ
エ
ラ
ー
（

IA
Iプ
ロ
ト
コ
ル
受
信
時
）

受
信
伝
文
内
ヘ
ッ
ダ
が
異
常
で
す
。
ヘ
ッ
ダ
位
置
異
常（
伝
文
が

9
バ
イ
ト
以
下
）等
が
考
え
ら
れ
ま
す
。

A
19

伝
文
局
番
エ
ラ
ー
（

IA
Iプ
ロ
ト
コ
ル
受
信
時
）

受
信
伝
文
内
局
番
が
異
常
で
す
。

A
1A

伝
文

ID
エ
ラ
ー
（

IA
Iプ
ロ
ト
コ
ル
受
信
時
）

受
信
伝
文
内

ID
が
異
常
で
す
。

A
1C

伝
文
変
換
エ
ラ
ー

送
信
伝
文
が
伝
文
フ
ォ
ー
マ
ッ
ト
と
一
致
し
な
い
か
、
不
正
な
デ
ー
タ
が
含
ま
れ
て
い
ま
す
。

送
信
伝
文
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
1D

起
動
モ
ー
ド
エ
ラ
ー

現
在
の
モ
ー
ド（

M
A

N
U

/A
U

T
O
）で
許
さ
れ
な
い
起
動
を
試
み
ま
し
た
。

A
1E

起
動
条
件
不
成
立
エ
ラ
ー

全
動
作
解
除
要
因（

7S
E

G
参
照
：
駆
動
現
遮
断
、
モ
ー
ド

S
W
切
替
、
エ
ラ
ー
、
オ
ー
ト
ス
タ
ー
ト

S
W

-O
F

F
エ
ッ
ジ
、
デ
ッ
ド
マ
ン

S
W
、
セ
ー
フ
テ
ィ
ゲ
ー
ト
、
非
常
停
止
等
）発
生
中
、
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ラ
イ
ト
中
等
、
起
動
条
件
不
成
立
中
に
起
動
を
試
み
ま
し
た
。

A
1F

軸
多
重
使
用
エ
ラ
ー（

S
IO
・

P
IO
）

該
当
軸
は
既
に
使
用
中
で
す
。

A
20

サ
ー
ボ
使
用
権
取
得
エ
ラ
ー（

S
IO
・

P
IO
）

サ
ー
ボ
使
用
権
に
空
き
が
あ
り
ま
せ
ん
。

A
21

サ
ー
ボ
使
用
権
取
得
済
み
エ
ラ
ー（

S
IO
・

P
IO
）

す
で
に
サ
ー
ボ
使
用
権
取
得
済
み
で
す
。

A
22

サ
ー
ボ
使
用
権
未
取
得
エ
ラ
ー（

S
IO
・

P
IO
）

サ
ー
ボ
使
用
権
の
継
続
取
得
に
失
敗
し
ま
し
た
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

445 445
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３
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A
23

ア
ブ
ソ
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
電
圧
低
下
警
告（
メ
イ
ン
解
析
）

ア
ブ
ソ
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
の
電
圧
が
低
下
し
て
い
ま
す
。バ
ッ
テ
リ
接
続
確
認
、ま
た
は
、

交
換
し
て
く
だ
さ
い
。

A
25

ス
テ
ッ
プ
数
指
定
エ
ラ
ー

ス
テ
ッ
プ
数
指
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

A
26

プ
ロ
グ
ラ
ム
数
指
定
エ
ラ
ー

プ
ロ
グ
ラ
ム
数
指
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

A
27

プ
ロ
グ
ラ
ム
未
登
録
エ
ラ
ー

該
当
プ
ロ
グ
ラ
ム
は
登
録
さ
れ
て
い
ま
せ
ん
。

A
28

プ
ロ
グ
ラ
ム
実
行
中
再
編
成
不
能
エ
ラ
ー

プ
ロ
グ
ラ
ム
実
行
中
に
プ
ロ
グ
ラ
ム
エ
リ
ア
再
編
成
操
作
が
行
わ
れ
ま
し
た
。
先
に
実
行
中
の
プ
ロ
グ
ラ

ム
を
全
て
終
了
さ
せ
て
く
だ
さ
い
。

A
29

実
行
中
プ
ロ
グ
ラ
ム
編
集
不
能
エ
ラ
ー

実
行
中
の
プ
ロ
グ
ラ
ム
に
対
し
て
編
集
操
作
が
行
わ
れ
ま
し
た
。
先
に
対
象
プ
ロ
グ
ラ
ム
の
実
行
を
終
了

さ
せ
て
く
だ
さ
い
。

A
2A

プ
ロ
グ
ラ
ム
非
実
行
中
エ
ラ
ー

指
定
さ
れ
た
プ
ロ
グ
ラ
ム
は
非
実
行
中
で
す
。

A
2B

オ
ー
ト
モ
ー
ド
時
プ
ロ
グ
ラ
ム
実
行
指
令
拒
絶
エ
ラ
ー

A
U

T
O
モ
ー
ド
時
、

T
P
・

P
C
ソ
フ
ト
用
コ
ネ
ク
タ
か
ら
の
プ
ロ
グ
ラ
ム
実
行
は
禁
止
さ
れ
て
い
ま
す
。

A
2C

プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o.
エ
ラ
ー

プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o.
が
異
常
で
す
。

A
2D

プ
ロ
グ
ラ
ム
再
開
時
非
実
行
中
エ
ラ
ー

非
実
行
中
プ
ロ
グ
ラ
ム
に
対
し
て
、
実
行
再
開
の
要
求
が
あ
り
ま
し
た
。

A
2E

プ
ロ
グ
ラ
ム
一
時
停
止
時
非
実
行
中
エ
ラ
ー

非
実
行
中
プ
ロ
グ
ラ
ム
に
対
し
て
、
一
時
停
止
の
要
求
が
あ
り
ま
し
た
。

A
2F

ブ
レ
ー
ク
ポ
イ
ン
ト
エ
ラ
ー

ブ
レ
ー
ク
ポ
イ
ン
ト
と
し
て
指
定
し
た
ス
テ
ッ
プ

N
o.
が
異
常
で
す
。

A
30

ブ
レ
ー
ク
ポ
イ
ン
ト
設
定
数
指
定
エ
ラ
ー

ブ
レ
ー
ク
ポ
イ
ン
ト
の
設
定
数
が
、
限
界
値
を
超
え
て
い
ま
す
。

A
31

パ
ラ
メ
ー
タ
変
更
数
エ
ラ
ー

パ
ラ
メ
ー
タ
変
更
数
が
異
常
で
す
。

A
32

パ
ラ
メ
ー
タ
種
別
エ
ラ
ー

パ
ラ
メ
ー
タ
種
別
が
異
常
で
す
。

A
33

パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.
エ
ラ
ー

パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.
が
異
常
で
す
。

A
34

カ
ー
ド
パ
ラ
メ
ー
タ
バ
ッ
フ
ァ
リ
ー
ド
エ
ラ
ー

カ
ー
ド
パ
ラ
メ
ー
タ
バ
ッ
フ
ァ
読
み
込
み
異
常
で
す
。

A
35

カ
ー
ド
パ
ラ
メ
ー
タ
バ
ッ
フ
ァ
ラ
イ
ト
エ
ラ
ー

カ
ー
ド
パ
ラ
メ
ー
タ
バ
ッ
フ
ァ
書
き
込
み
異
常
で
す
。

A
36

動
作
中
パ
ラ
メ
ー
タ
変
更
拒
絶
エ
ラ
ー

動
作
中（
プ
ロ
グ
ラ
ム
実
行
中
、又
は
、サ
ー
ボ
使
用
中
等
）の
パ
ラ
メ
ー
タ
変
更
は
禁
止
さ
れ
て
い
ま
す
。

A
37

カ
ー
ド
製
造
・
機
能
情
報
変
更
拒
絶
エ
ラ
ー

カ
ー
ド
製
造
・
機
能
情
報
変
更
は
禁
止
さ
れ
て
い
ま
す
。

A
38

サ
ー
ボ

O
N
時
パ
ラ
メ
ー
タ
変
更
拒
絶
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ

O
N
時
の
変
更
が
認
め
ら
れ
て
い
な
い
パ
ラ
メ
ー
タ
変
更
を
試
み
ま
し
た
。

A
39

未
収
集
カ
ー
ド
パ
ラ
メ
ー
タ
変
更
エ
ラ
ー

リ
セ
ッ
ト
時
認
識
さ
れ
な
か
っ
た
カ
ー
ド
の
パ
ラ
メ
ー
タ
変
更
を
試
み
ま
し
た
。

A
3A

デ
バ
イ
ス

N
o.
エ
ラ
ー

デ
バ
イ
ス

N
o.
が
異
常
で
す
。

A
3C

メ
モ
リ
初
期
化
タ
イ
プ
指
定
エ
ラ
ー

メ
モ
リ
初
期
化
タ
イ
プ
の
指
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

A
3D

ユ
ニ
ッ
ト
種
別
エ
ラ
ー

ユ
ニ
ッ
ト
種
別
が
異
常
で
す
。

A
3E

S
E

L
ラ
イ
ト
デ
ー
タ
タ
イ
プ
指
定
エ
ラ
ー

S
E

L
ラ
イ
ト
デ
ー
タ
タ
イ
プ
の
指
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

A
3F

プ
ロ
グ
ラ
ム
実
行
中
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ラ
イ
ト
拒
絶
エ
ラ
ー

プ
ロ
グ
ラ
ム
実
行
中
の
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
書
き
込
み
は
禁
止
さ
れ
て
い
ま
す
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

446446

付　録



※
付
録

412

付　録
（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

N
o.
に
な
り
ま
す
。）

A
40

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ラ
イ
ト
中
デ
ー
タ
変
更
拒
絶
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
書
き
込
み
中
の
デ
ー
タ
変
更
は
禁
止
さ
れ
て
い
ま
す
。

A
41

多
重
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ラ
イ
ト
指
令
拒
絶
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
書
き
込
み
中
に
、
再
度
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
書
き
込
み
指
令
を
受
け
ま
し
た
。

A
42

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ラ
イ
ト
中
ダ
イ
レ
ク
ト
モ
ニ
タ
禁
止
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
書
き
込
み
中
の
ダ
イ
レ
ク
ト
モ
ニ
タ
は
禁
止
さ
れ
て
い
ま
す
。

A
43

P
0,

P
3
領
域
ダ
イ
レ
ク
ト
モ
ニ
タ
禁
止
エ
ラ
ー

P
0,

P
3
領
域
へ
の
ダ
イ
レ
ク
ト
モ
ニ
タ
は
禁
止
さ
れ
て
い
ま
す
。

A
44

ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
数
指
定
エ
ラ
ー

ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
数
の
指
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

A
45

シ
ン
ボ
ル
レ
コ
ー
ド
数
指
定
エ
ラ
ー

シ
ン
ボ
ル
レ
コ
ー
ド
数
の
指
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

A
46

変
数
デ
ー
タ
数
指
定
エ
ラ
ー

変
数
デ
ー
タ
数
の
指
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

A
48

エ
ラ
ー
詳
細
照
会
種
別

1
エ
ラ
ー

エ
ラ
ー
詳
細
照
会
の
種
別

1
が
異
常
で
す
。

A
49

エ
ラ
ー
詳
細
照
会
種
別

2
エ
ラ
ー

エ
ラ
ー
詳
細
照
会
の
種
別

2
が
異
常
で
す
。

A
4A

モ
ニ
タ
リ
ン
グ
デ
ー
タ
種
別
エ
ラ
ー

モ
ニ
タ
リ
ン
グ
デ
ー
タ
照
会
の
デ
ー
タ
種
別
が
異
常
で
す
。

A
4B

モ
ニ
タ
リ
ン
グ
レ
コ
ー
ド
数
指
定
エ
ラ
ー

モ
ニ
タ
リ
ン
グ
デ
ー
タ
照
会
の
レ
コ
ー
ド
数
の
指
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

A
4C

モ
ニ
タ
リ
ン
グ
オ
ペ
レ
ー
シ
ョ
ン
特
殊
コ
マ
ン
ド
レ
ジ
ス
タ
ビ
ジ
ー
エ
ラ
ー

モ
ニ
タ
リ
ン
グ
オ
ペ
レ
ー
シ
ョ
ン
で
ド
ラ
イ
バ
特
殊
コ
マ
ン
ド

A
C

K
が
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
に
な
り
ま
し
た
。

A
4E

ス
レ
ー
ブ
コ
マ
ン
ド
発
行
時
パ
ラ
メ
ー
タ
レ
ジ
ス
タ
ビ
ジ
ー
エ
ラ
ー

ス
レ
ー
ブ
コ
マ
ン
ド
発
行
で
ド
ラ
イ
バ
特
殊
コ
マ
ン
ド

A
C

K
が
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
に
な
り
ま
し
た
。

A
4F

動
作
中
ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
拒
絶
エ
ラ
ー

動
作
中（
プ
ロ
グ
ラ
ム
実
行
中
、
又
は
、
サ
ー
ボ
使
用
中
等
）の
ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
リ
セ
ッ
ト（

S
IO
）
は
禁

止
さ
れ
て
い
ま
す
。

A
50

駆
動
源
復
旧
要
求
拒
絶
エ
ラ
ー

駆
動
源
遮
断
要
因（
エ
ラ
ー
、
デ
ッ
ド
マ
ン

S
W
、
セ
ー
フ
テ
ィ
ゲ
ー
ト
、
非
常
停
止
等
）が
解
除
さ
れ
て

い
ま
せ
ん
。

A
51

動
作
一
時
停
止
解
除
要
求
拒
絶
エ
ラ
ー

全
動
作
一
時
停
止
要
因（
駆
動
現
遮
断
、動
作
一
時
停
止
信
号
、デ
ッ
ド
マ
ン

S
W
、セ
ー
フ
テ
ィ
ゲ
ー
ト
、

非
常
停
止
等
）が
解
除
さ
れ
て
い
ま
せ
ん
。

A
53

サ
ー
ボ
使
用
中
拒
絶
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
使
用
中
に
は
許
さ
れ
な
い
処
理
を
試
み
ま
し
た
。

A
54

機
能
未
サ
ポ
ー
ト
拒
絶
エ
ラ
ー

未
サ
ポ
ー
ト
機
能
で
す
。

A
55

メ
ー
カ
ー
専
用
機
能
使
用
拒
絶
エ
ラ
ー

メ
ー
カ
ー
以
外
に
開
放
さ
れ
て
い
な
い
処
理
を
試
み
ま
し
た
。

A
56

デ
ー
タ
異
常
拒
絶
エ
ラ
ー

デ
ー
タ
異
常
で
す
。

A
57

プ
ロ
グ
ラ
ム
多
重
起
動
エ
ラ
ー

既
に
実
行
中
の
プ
ロ
グ
ラ
ム
を
再
度
起
動
し
よ
う
と
し
ま
し
た
。

A
58

B
C

D
異
常
警
告

読
込
み

B
C

D
値
が
異
常
で
あ
る
か
、
書
き
出
し
値（
変
数

99
）が
マ
イ
ナ
ス
で
あ
る
等
が
考
え
ら
れ
ま
す
。

A
59

IN
/O

U
T
命
令
ポ
ー
ト
フ
ラ
グ
異
常
警
告

入
出
力
を
行
う
ポ
ー
ト（
フ
ラ
グ
）数
が

32
を
超
え
て
い
る
等
が
考
え
ら
れ
ま
す
。
入
出
力
ポ
ー
ト（
フ
ラ

グ
）の
指
定
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
5B

文
字
列
－
＞
数
値
変
換
異
常
警
告

変
換
時
の
文
字
数
の
指
定
値
が
異
常
で
あ
る
か
、
ま
た
は
数
値
変
換
で
き
な
い
文
字
が
あ
り
ま
す
。

A
5C

S
C

P
Y
命
令
コ
ピ
ー
文
字
数
異
常
警
告

コ
ピ
ー
時
の
文
字
数
の
指
定
値
が
異
常
で
す
。

A
5D

非
A

U
T

O
モ
ー
ド
時

S
C

IF
オ
ー
プ
ン
エ
ラ
ー

非
A

U
T

O
モ
ー
ド
で
チ
ャ
ン
ネ
ル
を
オ
ー
プ
ン
し
ま
し
た
。

M
A

N
U
モ
ー
ド
で
の
ユ
ー
ザ
ー
開
放
シ
リ
ア

ル
チ
ャ
ン
ネ
ル
の
オ
ー
プ
ン
は

P
C
・

T
P
接
続
を
強
制
切
断
し
て
行
う
の
で
注
意
が
必
要
で
す
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等
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（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

N
o.
に
な
り
ま
す
。）

A
5E

入
出
力
ポ
ー
ト
・
フ
ラ
グ
数
指
定
エ
ラ
ー

入
出
力
ポ
ー
ト
・
フ
ラ
グ
数
の
指
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

A
5F

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー（

LE
R

R
O

R
-O

N
）

LE
R

R
O

R
-O

N
を
検
出
し
ま
し
た
。

A
60

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー（

LE
R

R
O

R
-B

LI
N

K
）

LE
R

R
O

R
-ブ
リ
ン
ク
を
検
出
し
ま
し
た
。

A
61

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー（

H
E

R
R

O
R

-O
N
）

H
E

R
R

O
R

-O
N
を
検
出
し
ま
し
た
。

A
62

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー（

H
E

R
R

O
R

-B
LI

N
K
）

H
E

R
R

O
R

-ブ
リ
ン
ク
を
検
出
し
ま
し
た
。

A
63

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
ノ
ッ
ト
レ
デ
ィ

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
レ
デ
ィ
が
確
認
で
き
ま
せ
ん
。

A
69

動
作
中
デ
ー
タ
変
更
拒
絶
エ
ラ
ー

動
作
中
（
プ
ロ
グ
ラ
ム
実
行
中
、
又
は
、
サ
ー
ボ
使
用
中
等
）変
更
禁
止
デ
ー
タ
の
変
更
を
試
み
ま
し
た
。

A
6A

ラ
イ
ト
中
ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
拒
絶
エ
ラ
ー

デ
ー
タ
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ラ
イ
ト
中・
ス
レ
ー
ブ
パ
ラ
メ
ー
タ
ラ
イ
ト
中
の
ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
は

禁
止
さ
れ
て
い
ま
す
。

A
6B

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー（

F
B

R
S
リ
ン
ク
エ
ラ
ー
）

F
B

R
S
リ
ン
ク
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

A
6C

A
U

T
O
モ
ー
ド
時
、

P
C
・

T
P
起
動
指
令
拒
絶
エ
ラ
ー

A
U

T
O
モ
ー
ド
時
、

P
C
ソ
フ
ト
・

T
P
用
コ
ネ
ク
タ
か
ら
の
起
動
は
禁
止
さ
れ
て
い
ま
す
。

A
6D

P
0,

P
3,

F
R

O
M
領
域
ダ
イ
レ
ク
ト
ラ
イ
ト
禁
止
エ
ラ
ー

P
0,

P
3,

F
R

O
M
領
域
へ
の
ダ
イ
レ
ク
ト
ラ
イ
ト
は
禁
止
さ
れ
て
い
ま
す
。

A
6E

ラ
イ
ト
中
拒
絶
エ
ラ
ー

デ
ー
タ
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ラ
イ
ト
中・
ス
レ
ー
ブ
パ
ラ
メ
ー
タ
ラ
イ
ト
中
に
は
許
さ
れ
な
い
処
理
を
試
み

ま
し
た
。

A
6F

ド
ラ
イ
バ
モ
ニ
タ
タ
イ
プ
不
整
合
エ
ラ
ー

標
準

D
IO
基
板
サ
ポ
ー
ト
モ
ニ
タ
タ
イ
プ
・
メ
イ
ン

C
P

U
基
板

F
R

O
M
要
領
に
よ
る
サ
ポ
ー
ト
モ
ニ
タ

タ
イ
プ
と
、
パ
ソ
コ
ン
ソ
フ
ト
側
モ
ニ
タ
タ
イ
プ
（
モ
ニ
タ
画
面
選
択
）
が
整
合
し
ま
せ
ん
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

448448
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エ
ラ
ー

No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

B0
0

SC
HA
 設

定
エ
ラ
ー

S
C
H
A
 命

令
の
設
定
値
が
異
常
で
す
。

B0
1

TP
CD
 設

定
エ
ラ
ー

T
P
C
D
 命

令
の
設
定
値
が
異
常
で
す
。

B0
2

SL
EN
 設

定
エ
ラ
ー

S
L
E
N
 
命
令
の
設
定
値
が
異
常
で
す
。

B0
3

原
点
復
帰
方
法
エ
ラ
ー

軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ
の
「
原
点
復
帰
方
法
」
設
定
値
が
異
常
で
す
。（

I
N
C
 エ

ン
コ
ー
ダ
以
外
、
且
つ
、
現

在
位
置

0 
原
点
指
定
時
等
）

B0
4

1 
シ
ョ
ッ
ト
パ
ル
ス
出
力
同
時
使
用
数
過
大
エ
ラ
ー

1 
プ
ロ
グ
ラ
ム
内
の

B
T
P
N
,
B
T
P
F
 タ

イ
マ
ー
同
時
動
作
数
が
上
限
（
 1
6）

を
超
え
て
い
ま
す
。

B0
5

原
点
復
帰
時
推
定
ス
ト
ロ
ー
ク
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

原
点
復
帰
時
の
動
作
が
推
定
ス
ト
ロ
ー
ク
を
超
え
て
行
わ
れ
ま
し
た
。
原
点
セ
ン
サ
異
常
等
が
考
え
ら
れ

ま
す
。

B1
1

原
点
セ
ン
サ
脱
出
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

原
点
セ
ン
サ
か
ら
の
脱
出
を
確
認
で
き
ま
せ
ん
。
動
作
の
拘
束
・
配
線
・
モ
ー
タ
・
原
点
セ
ン
サ
等
を
確

認
し
て
く
だ
さ
い
。

B1
2

SE
L 
コ
マ
ン
ド
リ
タ
ー
ン
コ
ー
ド
格
納
変
数

No
. 
エ
ラ
ー

S
E
L
 コ

マ
ン
ド
リ
タ
ー
ン
コ
ー
ド
格
納
変
数

No
. 
エ
ラ
ー

B1
3

バ
ッ
ク
ア
ッ
プ

SR
AM
 デ

ー
タ
チ
ェ
ッ
ク
サ
ム
エ
ラ
ー

バ
ッ
ク
ア
ッ
プ

S
R
A
M
 
デ
ー
タ
が
破
壊
さ
れ
て
い
ま
す
。
バ
ッ
テ
リ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

B1
5

入
力
ポ
ー
ト
デ
バ
ッ
グ
フ
ィ
ル
タ
種
別
エ
ラ
ー

入
力
ポ
ー
ト
デ
バ
ッ
グ
フ
ィ
ル
タ
種
別
設
定
値
が
異
常
で
す
。

B1
6

SE
L  
オ
ペ
ラ
ン
ド
指
定
エ
ラ
ー

S
E
L
 命

令
語
オ
ペ
ラ
ン
ド
指
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

B1
7

ス
レ
ー
ブ
コ
マ
ン
ド
発
行
時
パ
ラ
メ
ー
タ
レ
ジ
ス
タ
ビ
ジ
ー
エ
ラ
ー

ス
レ
ー
ブ
コ
マ
ン
ド
発
行
で
ド
ラ
イ
バ
特
殊
コ
マ
ン
ド

A
C
K
 
が
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
に
な
り
ま
し
た
。

B1
8

デ
バ
イ
ス

No
. 
エ
ラ
ー

デ
バ
イ
ス

N
o
.
 が

異
常
で
す
。

B1
9

ユ
ニ
ッ
ト
種
別
エ
ラ
ー

ユ
ニ
ッ
ト
種
別
が
異
常
で
す
。

B1
A

AB
S 
リ
セ
ッ
ト
指
定
エ
ラ
ー

オ
プ
シ
ョ
ン
機
能
等
で

AB
S
リ
セ
ッ
ト
を
行
う
際
の
指
定
に
不
正
が
あ
り
ま
す
。（

2
軸
以
上
同
時
指
定
・

A
B
S
 
エ
ン
コ
ー
ダ
以
外
軸
指
定
等
）

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）

449
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エ
ラ
ー

No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

B8
6

S
E
L
　
P
T
R
Q
 コ

マ
ン
ド
準
備
処
理
エ
ラ
ー

P
T
R
Q
 命

令
の
設
定
値
が
異
常
で
す
。
設
定
値
が
範
囲
外
で
な
い
か
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

B9
2

円
弧
補
間
半
径
過
大
エ
ラ
ー

円
弧
補
間
で
の
半
径
が
大
き
す
ぎ
ま
す
。
C
I
R
・
A
R
C
 命

令
等
を
使
用
し
て
く
だ
さ
い
。

C0
2

実
行
プ
ロ
グ
ラ
ム
数
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

同
時
に
実
行
可
能
な
プ
ロ
グ
ラ
ム
数
を
越
え
て
、
実
行
の
要
求
が
あ
り
ま
し
た
。

C0
3

未
登
録
プ
ロ
グ
ラ
ム
指
定
エ
ラ
ー

指
定
し
た
プ
ロ
グ
ラ
ム
は
登
録
さ
れ
て
い
ま
せ
ん
。

C0
4

プ
ロ
グ
ラ
ム
エ
ン
ト
リ
ー
ポ
イ
ン
ト
未
検
出
エ
ラ
ー

プ
ロ
グ
ラ
ム
ス
テ
ッ
プ
の
登
録
が
な
い
プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o
.
 に

対
し
て
、
実
行
の
要
求
が
あ
り
ま
し
た
。

C0
5

プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
ー
ス
ト
ス
テ
ッ
プ

B
G
S
R
 エ

ラ
ー

実
行
し
よ
う
と
し
た
プ
ロ
グ
ラ
ム
が
、
B
G
S
R
 で

始
ま
っ
て
い
ま
す
。

C0
6

実
行
可
能
ス
テ
ッ
プ
未
検
出
エ
ラ
ー

実
行
し
よ
う
と
し
た
プ
ロ
グ
ラ
ム
に
、
実
行
可
能
な
プ
ロ
グ
ラ
ム
ス
テ
ッ
プ
が
あ
り
ま
せ
ん
。

C0
7

サ
ブ
ル
ー
チ
ン
未
定
義
エ
ラ
ー

コ
ー
ル
し
よ
う
と
し
た
サ
ブ
ル
ー
チ
ン
が
定
義
さ
れ
て
い
ま
せ
ん
。

C0
8

サ
ブ
ル
ー
チ
ン
多
重
定
義
エ
ラ
ー

同
一
の
サ
ブ
ル
ー
チ
ン

N
o
.
 に

対
し
て
、
複
数
箇
所
で
サ
ブ
ル
ー
チ
ン
が
定
義
さ
れ
て
い
ま
す
。

C0
A

タ
グ
多
重
定
義
エ
ラ
ー

同
一
の
タ
グ

N
o
.
 に

対
し
て
、
複
数
箇
所
で
タ
グ
が
定
義
さ
れ
て
い
ま
す
。

C0
B

タ
グ
未
定
義
エ
ラ
ー

G
O
T
O
 文

の
ジ
ャ
ン
プ
先
と
し
て
指
定
さ
れ
た
タ
グ
が
定
義
さ
れ
て
い
ま
せ
ん
。

C0
C

D
W
,
I
F
,
I
S
,
S
L
 ペ

ア
エ
ン
ド
ミ
ス
マ
ッ
チ
エ
ラ
ー

分
岐
命
令
の
構
文
が
異
常
で
す
。
E
D
I
F
、
E
D
D
O
、
E
D
S
L
 
の
時
に
、
前
回
出
現
し
た
分
岐
命
令
と
の

対
応
が
異
常
で
す
。
I
F
・
I
S
 
命
令
と
 
E
D
I
F
 
の
対
応
、
 
D
O
 
命
令
と
 
E
D
D
O
 
の
対
応
、
S
L
C
T
 
命
令

と
 
E
D
S
L
の
対
応
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い

。

C0
D

D
W
,
I
F
,
I
S
,
S
L
 ペ

ア
エ
ン
ド
不
足
エ
ラ
ー

E
D
I
F
、
E
D
D
O
、
E
D
S
L
 
が
見
つ
か
り
ま
せ
ん
。
I
F
・
I
S
 
命
令
と
 
E
D
I
F
 
の
対
応
、
 
D
O
 
命
令
と
 
E
D
D
O

の
対
応
、
S
L
C
T
 
命
令
と
 
E
D
S
L
 
の
対
応
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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C
0E

B
G

S
R
ペ
ア
エ
ン
ド
不
足
エ
ラ
ー

B
G

S
R

 に
対
応
す
る

 E
D

S
R
が
不
足
し
て
い
る
か
、
ま
た
は

E
D

S
R
に
対
応
す
る

B
G

S
R
が
不
足
し
て

い
ま
す
。

B
G

S
R
と

 E
D

S
R
の
対
応
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

C
0F

D
O

,IF
,IS
ネ
ス
ト
段
数
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

D
O
命
令
、

IF
・

IS
命
令
の
ネ
ス
ト
回
数
が
限
界
値
を
超
え
て
い
ま
す
。
ネ
ス
ト
回
数
オ
ー
バ
ー
、
及
び
、

G
O

T
O
命
令
で
の
構
文
外
、
構
文
内
へ
の
分
岐
が
な
い
か
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

C
10

S
LC

T
ネ
ス
ト
段
数
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

S
LC

T
 の
ネ
ス
ト
回
数
が
、
限
界
値
を
超
え
て
い
ま
す
。
ネ
ス
ト
回
数
オ
ー
バ
ー
、
及
び
、

G
O

T
O
命
令

で
の
構
文
外
、
構
文
内
へ
の
分
岐
が
な
い
か
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

C
11

サ
ブ
ル
ー
チ
ン
ネ
ス
ト
回
数
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

サ
ブ
ル
ー
チ
ン
コ
ー
ル
の
ネ
ス
ト
回
数
が
、
限
界
値
を
超
え
て
い
ま
す
。
ネ
ス
ト
回
数
オ
ー
バ
ー
、
及
び
、

G
O

T
O
命
令
で
の
構
文
外
、
構
文
内
へ
の
分
岐
が
な
い
か
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

C
12

D
O

,IF
,IS
ネ
ス
ト
段
数
ア
ン
ダ
ー
エ
ラ
ー

E
D

IF
、
ま
た
は

 E
D

D
O

 の
位
置
が
異
常
で
す
。

IF
・

IS
命
令
と

 E
D

IF
の
対
応
、

 D
O
命
令
と

 E
D

D
O

の
対
応
、
及
び
、

G
O

T
O
命
令
で
の
構
文
外
、
構
文
内
へ
の
分
岐
が
な
い
か
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

C
13

S
LC

T
ネ
ス
ト
段
数
ア
ン
ダ
ー
エ
ラ
ー

E
D

S
L
の
位
置
が
異
常
で
す
。

S
LC

T
 と

 E
D

S
L 
の
対
応
、
及
び
、

G
O

T
O
命
令
で
の
構
文
外
、
構
文
内

へ
の
分
岐
が
な
い
か
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

C
14

サ
ブ
ル
ー
チ
ン
ネ
ス
ト
回
数
ア
ン
ダ
ー
エ
ラ
ー

E
D

S
R
の
位
置
が
異
常
で
す
。

B
G

S
R

 と
 E

D
S

R
 の
対
応
、
及
び
、

G
O

T
O
命
令
で
の
構
文
外
、
構
文

内
へ
の
分
岐
が
な
い
か
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

C
15

S
LC

T
の
次
ス
テ
ッ
プ
命
令
コ
ー
ド
エ
ラ
ー

S
LC

T
 の
次
の
プ
ロ
グ
ラ
ム
ス
テ
ッ
プ
は
、

W
H

E
Q
、

W
H

N
E
、

W
H

G
T
、

W
H

G
E
、

W
H

LT
、

W
H

LE
、

W
S

E
Q
、

W
S

N
E
、

O
T

H
E
、

E
D

S
L 
の
ど
れ
か
で
な
く
て
は
い
け
ま
せ
ん
。

C
16

ク
リ
エ
イ
ト
ス
タ
ッ
ク
失
敗

入
力
条
件
状
態
格
納
ス
タ
ッ
ク
の
初
期
化
に
失
敗
し
ま
し
た
。

C
17

拡
張
条
件
コ
ー
ド
エ
ラ
ー

プ
ロ
グ
ラ
ム
ス
テ
ッ
プ
異
常
。
拡
張
条
件
の
コ
ー
ド
が
異
常
で
す
。

C
18

拡
張
条
件

LD
同
時
処
理
数
過
大
エ
ラ
ー

LD
 の
同
時
処
理
数
が
限
界
値
を
超
え
て
い
ま
す
。

C
19

拡
張
条
件

LD
不
足
検
出
エ
ラ
ー

1
拡
張
条
件

A
、

O
 使
用
時
に
、

LD
 が
不
足
し
て
い
ま
す
。

C
1A

拡
張
条
件

LD
不
足
検
出
エ
ラ
ー

2
拡
張
条
件

A
B
、

O
B

 使
用
時
に
、

LD
 が
不
足
し
て
い
ま
す
。

C
1C

未
使
用

LD
検
出
エ
ラ
ー

複
数
回

LD
が
使
用
さ
れ
て
セ
ー
ブ
さ
れ
た
入
力
条
件
を
、
拡
張
条
件

A
B
、
ま
た
は

O
B

 で
使
用
す
る
こ

と
な
し
に
、
コ
マ
ン
ド
を
実
行
し
よ
う
と
し
ま
し
た
。

C
1F

入
力
条
件

C
N

D
不
足
検
出
エ
ラ
ー

拡
張
条
件
が
使
用
さ
れ
て
い
る
時
に
、
必
要
な
入
力
条
件
が
あ
り
ま
せ
ん
。

C
21

入
力
条
件
禁
止
コ
マ
ン
ド
時
入
力
条
件
使
用
エ
ラ
ー

入
力
条
件
禁
止
コ
マ
ン
ド
は
、
入
力
条
件
の
使
用
を
禁
止
し
て
い
ま
す
。

C
22

入
力
条
件
禁
止
コ
マ
ン
ド
時
コ
マ
ン
ド
位
置
不
正
エ
ラ
ー

入
力
条
件
の
ネ
ス
ト
の
途
中
に
、
入
力
条
件
禁
止
コ
マ
ン
ド
が
あ
っ
て
は
い
け
ま
せ
ん
。

C
23

オ
ペ
ラ
ン
ド
無
効
エ
ラ
ー

プ
ロ
グ
ラ
ム
ス
テ
ッ
プ
異
常
。
必
要
な
オ
ペ
ラ
ン
ド
デ
ー
タ
が
無
効
に
な
っ
て
い
ま
す
。

C
24

オ
ペ
ラ
ン
ド
タ
イ
プ
エ
ラ
ー

プ
ロ
グ
ラ
ム
ス
テ
ッ
プ
異
常
。
オ
ペ
ラ
ン
ド
の
デ
ー
タ
型
が
異
常
で
す
。

C
25

ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
制
御
宣
言
エ
ラ
ー

ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
制
御
宣
言
命
令
の
設
定
値
が
異
常
で
す
。

C
26

タ
イ
マ
ー
時
間
設
定
範
囲
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

タ
イ
マ
ー
時
間
の
設
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

C
27

ウ
ェ
イ
ト
時
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
時
間
設
定
範
囲
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

タ
イ
ム
ア
ウ
ト
時
間
の
設
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

C
28

T
ic

k
回
数
設
定
範
囲
エ
ラ
ー

T
ic

k
回
数
の
設
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等
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C
29

D
IV
命
令
時
除
数

0
エ
ラ
ー

D
IV
命
令
時
、
除
数
に
ゼ
ロ
を
指
定
し
ま
し
た
。

C
2A

S
Q

R
命
令
時
範
囲
エ
ラ
ー

S
Q

R
命
令
の
オ
ペ
ラ
ン
ド
値
が
異
常
で
す
。S

Q
R
命
令
の
デ
ー
タ
に
は

0以
上
の
数
を
入
力
し
て
く
だ
さ
い
。

C
2B

B
C

D
表
記
桁
数
範
囲
エ
ラ
ー

B
C

D
表
記
桁
数
の
指
定
値
が
異
常
で
す
。

1
以
上

8
以
下
の
値
を
指
定
し
て
く
だ
さ
い
。

C
2C

プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o.
エ
ラ
ー

プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o.
が
異
常
で
す
。

C
2D

ス
テ
ッ
プ

N
o.
エ
ラ
ー

ス
テ
ッ
プ

N
o.
が
異
常
で
す
。

C
2E

空
ス
テ
ッ
プ
不
足
エ
ラ
ー

ス
テ
ッ
プ
デ
ー
タ
を
保
存
す
る
為
の
空
き
ス
テ
ッ
プ
が
不
足
し
て
い
ま
す
。
保
存
に
必
要
な
空
き
ス
テ
ッ

プ
を
確
保
し
て
く
だ
さ
い
。

C
2F

軸
N

o.
エ
ラ
ー

軸
N

o.
が
異
常
で
す
。

C
30

軸
パ
タ
ー
ン
エ
ラ
ー

軸
パ
タ
ー
ン
が
異
常
で
す
。

C
32

コ
マ
ン
ド
実
行
中
動
作
軸
追
加
エ
ラ
ー

連
続
ポ
イ
ン
ト
移
動
、又
は
、押
付
移
動
計
算
処
理
中
に
ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
の
動
作
軸
が
追
加
さ
れ
ま
し
た
。

C
33

ベ
ー
ス
軸

N
o.
エ
ラ
ー

ベ
ー
ス
軸

N
o.
が
異
常
で
す
。

C
34

ゾ
ー
ン

N
o.
エ
ラ
ー

ゾ
ー
ン

N
o.
が
異
常
で
す
。
　

C
35

ポ
イ
ン
ト

N
o.
エ
ラ
ー

ポ
イ
ン
ト

N
o.
が
異
常
で
す
。

C
36

入
出
力
ポ
ー
ト
・
フ
ラ
グ

N
o.
エ
ラ
ー

入
出
力
ポ
ー
ト
・
フ
ラ
グ

N
o.
が
異
常
で
す
。

C
37

フ
ラ
グ

N
o.
エ
ラ
ー

フ
ラ
グ

N
o.
が
異
常
で
す
。

C
38

タ
グ

N
o.
エ
ラ
ー

タ
グ

N
o.
が
異
常
で
す
。

C
39

サ
ブ
ル
ー
チ
ン

N
o.
エ
ラ
ー

サ
ブ
ル
ー
チ
ン

N
o.
が
異
常
で
す
。

C
3A

ユ
ー
ザ
ー
開
放
通
信
チ
ャ
ン
ネ
ル

N
o.
エ
ラ
ー

ユ
ー
ザ
ー
開
放
通
信
チ
ャ
ン
ネ
ル

N
o.
が
異
常
で
す
。

C
3B

パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.
エ
ラ
ー

パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.
が
異
常
で
す
。

C
3C

変
数

N
o.
エ
ラ
ー

変
数

N
o.
が
異
常
で
す
。

C
3D

ス
ト
リ
ン
グ

N
o.
エ
ラ
ー

ス
ト
リ
ン
グ

N
o.
が
異
常
で
す
。

C
3E

ス
ト
リ
ン
グ
変
数
デ
ー
タ
数
指
定
エ
ラ
ー

ス
ト
リ
ン
グ
変
数
指
定
数
が
エ
リ
ア
オ
ー
バ
ー
等
の
異
常
で
す
。

C
40

ス
ト
リ
ン
グ
変
数
内
デ
リ
ミ
タ
未
検
出
エ
ラ
ー

ス
ト
リ
ン
グ
変
数
内
の
デ
リ
ミ
タ
を
検
出
で
き
ま
せ
ん
。

C
41

ス
ト
リ
ン
グ
変
数
コ
ピ
ー
サ
イ
ズ
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

ス
ト
リ
ン
グ
変
数
コ
ピ
ー
サ
イ
ズ
が
大
き
過
ぎ
ま
す
。

C
42

ス
ト
リ
ン
グ
処
理
時
文
字
数
未
定
義
エ
ラ
ー

ス
ト
リ
ン
グ
処
理
時
の
文
字
列
長
が
定
義
さ
れ
て
い
ま
せ
ん
。

S
LE

N
命
令
で
定
義
し
て
か
ら
、
ス
ト
リ

ン
グ
処
理
命
令
を
実
行
し
て
く
だ
さ
い
。

C
43

ス
ト
リ
ン
グ
処
理
時
文
字
列
長
エ
ラ
ー

ス
ト
リ
ン
グ
処
理
時
の
文
字
列
長
が
異
常
で
す
。

S
LE

N
命
令
で
定
義
し
て
い
る
文
字
列
長
の
値
を
確
認

し
て
く
だ
さ
い
。

C
45

シ
ン
ボ
ル
定
義
テ
ー
ブ
ル

N
o.
エ
ラ
ー

シ
ン
ボ
ル
定
義
テ
ー
ブ
ル

N
o.
が
異
常
で
す
。

C
46

ソ
ー
ス
シ
ン
ボ
ル
格
納
テ
ー
ブ
ル
空
き
エ
リ
ア
不
足
エ
ラ
ー

ソ
ー
ス
シ
ン
ボ
ル
を
格
納
す
る
為
の
空
き
エ
リ
ア
が
不
足
し
て
い
ま
す
。
ソ
ー
ス
シ
ン
ボ
ル
使
用
回
数
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等
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C
4
7

シ
ン
ボ
ル
検
索
エ
ラ
ー

プ
ロ
グ
ラ
ム
ス
テ
ッ
プ
で
使
用
し
て
い
る
シ
ン
ボ
ル
の
定
義
が
見
つ
か
り
ま
せ
ん
。

C
4
8

S
I
O
 伝

文
連
続
変
換
時
エ
ラ
ー

SI
O 
送
信
伝
文
が
伝
文
フ
ォ
ー
マ
ッ
ト
と
一
致
し
て
い
な
い
か
、
不
正
な
デ
ー
タ
が
含
ま
れ
て
い
ま
す
。

送
信
伝
文
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

C
4
9

S
E
L
-
S
I
O
 
他
タ
ス
ク
使
用
中
エ
ラ
ー

SI
O 
は
、
他
の
イ
ン
タ
ー
プ
リ
タ
タ
ス
ク
で
使
用
中
で
す
。

C
4
A

SC
IF
 非

オ
ー
プ
ン
エ
ラ
ー

ユ
ー
ザ
ー
開
放
シ
リ
ア
ル
チ
ャ
ン
ネ
ル

1
が
使
用
し
よ
う
と
し
た
タ
ス
ク
で
オ
ー
プ
ン
さ
れ
て
い
ま
せ
ん
。

先
に

OP
EN
 命

令
で
チ
ャ
ン
ネ
ル
を
オ
ー
プ
ン
し
て
く
だ
さ
い
。

C
4
B

デ
リ
ミ
タ
未
定
義
エ
ラ
ー

終
了
文
字
が
定
義
さ
れ
て
い
ま
せ
ん
。
先
に

S
C
H
A
 
命
令
で
終
了
文
字
を
設
定
し
て
く
だ
さ
い
。

C
4
E

SI
O 
使
用
方
法
不
正

OP
EN
 エ

ラ
ー

ユ
ー
ザ
ー
開
放
シ
リ
ア
ル
チ
ャ
ン
ネ
ル
の
使
用
方
法
が
パ
ラ
メ
ー
タ
と
整
合
し
ま
せ
ん
。「

I/
O 
パ
ラ
メ
ー

タ
N
o
.9
0　

ユ
ー
ザ
ー
開
放

SI
O 
チ
ャ
ン
ネ
ル
使
用
方
法
」
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

C
4
F

SE
L 
プ
ロ
グ
ラ
ム
・
ソ
ー
ス
シ
ン
ボ
ル
サ
ム
チ
ェ
ッ
ク
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
デ
ー
タ
が
破
壊
さ
れ
て
い
ま
す
。

C
5
0

シ
ン
ボ
ル
定
義
テ
ー
ブ
ル
サ
ム
チ
ェ
ッ
ク
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
デ
ー
タ
が
破
壊
さ
れ
て
い
ま
す
。

C
5
1

ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
サ
ム
チ
ェ
ッ
ク
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
デ
ー
タ
が
破
壊
さ
れ
て
い
ま
す
。

C
5
2

バ
ッ
ク
ア
ッ
プ

RA
M
デ
ー
タ

(S
BM
)
破
壊
エ
ラ
ー

バ
ッ
ク
ア
ッ
プ

SR
AM
 デ

ー
タ
が
破
壊
さ
れ
て
い
ま
す
。
バ
ッ
テ
リ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

C
5
3

フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
内

SE
L 
グ
ロ
ー
バ
ル
デ
ー
タ
・
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
無
効
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
内

S
E
L
 
グ
ロ
ー
バ
ル
デ
ー
タ
・
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
が
無
効
で
す
。

C
5
4

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
内

S
E
L
 
グ
ロ
ー
バ
ル
デ
ー
タ
・
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
重
複
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
内

S
E
L
 
グ
ロ
ー
バ
ル

デ
ー
タ
・
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
が
重
複
し
て
い
ま
す
。

C
5
5

SE
L 
グ
ロ
ー
バ
ル
デ
ー
タ
・
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
イ
レ
ー
ズ
回
数
オ
ー

バ
ー
エ
ラ
ー

S
E
L
 
グ
ロ
ー
バ
ル
デ
ー
タ
・
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
イ
レ
ー
ズ
許
容
回
数
を
オ
ー
バ
ー
し

て
い
ま
す
。

C
5
6

タ
イ
ミ
ン
グ
リ
ミ
ッ
ト
超
過
エ
ラ
ー
（
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
イ
レ
ー
ズ
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。

C
5
7

フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
ベ
リ
フ
ァ
イ
エ
ラ
ー
（
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
イ
レ
ー
ズ
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。

C
5
8

フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
AC
K 
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー
（
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
イ
レ
ー
ズ
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。

C
5
9

先
頭
セ
ク
タ

No
. 
指
定
エ
ラ
ー
（
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
イ
レ
ー
ズ
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。

C
5
A

セ
ク
タ
数
指
定
エ
ラ
ー
（
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
イ
レ
ー
ズ
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。

C
5
B

タ
イ
ミ
ン
グ
リ
ミ
ッ
ト
超
過
エ
ラ
ー
（
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
ラ
イ
ト
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

C
5
C

フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
ベ
リ
フ
ァ
イ
エ
ラ
ー
（
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
ラ
イ
ト
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す

。

C
5
D

フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
AC
K 
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー
（
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
ラ
イ
ト
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

C
5
E

書
込
み
先
オ
フ
セ
ッ
ト
ア
ド
レ
ス
エ
ラ
ー
（
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
ラ
イ
ト
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

C
5
F

書
込
み
ソ
ー
ス
デ
ー
タ
バ
ッ
フ
ァ
ア
ド
レ
ス
エ
ラ
ー
（
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
ラ
イ
ト
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す

。

C
6
0

SE
L 
グ
ロ
ー
バ
ル
デ
ー
タ
・
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
ラ
イ
ト
エ
リ
ア
無
し
エ
ラ
ー

イ
レ
ー
ズ
済
み

S
E
L
 
グ
ロ
ー
バ
ル
デ
ー
タ
・
エ
ラ
ー
リ
ス
ト
ラ
イ
ト
エ
リ
ア
が
あ
り
ま
せ
ん
。

C
6
1

SE
L 
デ
ー
タ
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
イ
レ
ー
ズ
回
数
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

S
E
L
 
デ
ー
タ
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 
イ
レ
ー
ズ
許
容
回
数
を
オ
ー
バ
ー
し
て
い
ま
す
。

C
6
2

サ
ー
ボ

OF
F 
時
動
作
コ
マ
ン
ド
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ

O
F
F
 
中
に
動
作
コ
マ
ン
ド
の
実
行
を
試
み
ま
し
た
。

C
6
3

サ
ー
ボ
動
作
コ
ン
デ
ィ
シ
ョ
ン
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
動
作
可
能
コ
ン
デ
ィ
シ
ョ
ン
に
あ
り
ま
せ
ん
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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エ
ラ
ー

No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

C
6
4

サ
ー
ボ
異
常
加
減
速
エ
ラ
ー

内
部
サ
ー
ボ
加
減
速
が
異
常
で
す
。

C
6
5

サ
ー
ボ

O
N
/
O
F
F
 
ロ
ジ
ッ
ク
エ
ラ
ー

メ
イ
ン

-
 
ド
ラ
イ
バ
間
の
サ
ー
ボ

O
N
/
O
F
F
 
ロ
ジ
ッ
ク
異
常
で
す
。

C
6
6

軸
多
重
使
用
エ
ラ
ー

既
に
使
用
さ
れ
て
い
る
軸
の
使
用
権
取
得
を
試
み
ま
し
た
。

C
6
7

サ
ー
ボ
使
用
権
取
得
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
使
用
者
管
理
エ
リ
ア
に
空
き
が
あ
り
ま
せ
ん
。

C
6
8

サ
ー
ボ
使
用
権
取
得
済
み
エ
ラ
ー

既
に
サ
ー
ボ
使
用
権
取
得
済
み
で
す
。

C
6
9

サ
ー
ボ
使
用
権
未
取
得
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
使
用
権
未
取
得
ユ
ー
ザ
ー
が
継
続
使
用
取
得
を
試
み
ま
し
た
。

C
6
A

押
付
動
作
フ
ラ
グ
ロ
ジ
ッ
ク
エ
ラ
ー

押
付
処
理
内
部
ロ
ジ
ッ
ク
異
常
で
す
。

C
6
B

偏
差
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

指
令
に
追
従
で
き
ま
せ
ん
。
動
作
の
拘
束
・
配
線
・
エ
ン
コ
ー
ダ
・
モ
ー
タ
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

C
6
C

A
B
S
 
デ
ー
タ
取
得
中
移
動
エ
ラ
ー

電
源
投
入
時
の

A
B
S
エ
ン
コ
ー
ダ
デ
ー
タ

取
得
中
に
軸
の
移
動
が
検
出
さ
れ
ま
し
た
。
自
立
ケ
ー
ブ

ル
反
力
等
の
外
力
に
よ
り
ア
ク
チ
ュ
エ
ー

タ
が
移
動
し
て
い
る
状
態
や
、
設
置
場
所
が
振
動
し
て
い

る
状
態
で
、
電
源

O
N
、
ま
た
は
、
ソ
フ

ト
ウ
ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
さ
れ
た
可
能
性
も
あ
り
ま
す
。
A
B
S
 
座

標
は
、
確
定
で
き
ま
せ
ん
。

C
6
D

軸
実
装
可
能

M
A
X
 
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

ベ
ー
ス
命
令
で
軸
シ
フ
ト
し
た
結
果
、
実
装
可
能
軸
を
超
え
る
軸
指
定
と
な
り
ま
し
た
。

C
6
E

サ
ー
ボ

O
F
F
 
軸
使
用
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ

O
F
F
 
軸
の
使
用
を
試
み
ま
し
た
。

C
6
F

原
点
復
帰
未
完
了
エ
ラ
ー

原
点
復
帰
が
完
了
し
て
い
ま
せ
ん
。

エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ
変
更
・
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
・
エ
ン
コ
ー
ダ
エ
ラ
ー
リ
セ
ッ
ト
後
、

ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
・
電
源
再
投
入
を
行
な
わ
ず
に
、
運
転
を
行
っ
た
場
合
に
も
発
生
す
る
可

能
性
が
あ
り
ま
す
。

C
7
0

A
B
S
 
座
標
未
確
定
エ
ラ
ー

ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
座
標
が
確
定
し
て
い
ま
せ
ん
。
電
源
再
投
入
必
要
で
す
。

エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ
変
更
・
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
・
エ
ン
コ
ー
ダ
エ
ラ
ー
リ
セ
ッ
ト
後
、

ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
リ
セ
ッ
ト
・
電
源
再
投
入
を
行
な
わ
ず
に
、
運
転
を
行
っ
た
場
合
に
も
発
生
す
る
可

能
性
が
あ
り
ま
す
。

C
7
3

目
標
軌
跡
ソ
フ
ト
リ
ミ
ッ
ト
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

目
標
位
置
、
又
は
、
移
動
軌
跡
が
ソ
フ
ト
リ
ミ
ッ
ト
を
超
え
て
い
ま
す
。

C
7
4

実
位
置
ソ
フ
ト
リ
ミ
ッ
ト
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

実
際
の
位
置
が
、
ソ
フ
ト
リ
ミ
ッ
ト
を
「
ソ
フ
ト
リ
ミ
ッ
ト
実
位
置
マ
ー
ジ
ン
」
以
上
超
え
ま
し
た
。

C
7
5

モ
ー
シ
ョ
ン
デ
ー
タ
パ
ケ
ッ
ト
生
成
ロ
ジ
ッ
ク
エ
ラ
ー

モ
ー
シ
ョ
ン
デ
ー
タ
パ
ケ
ッ
ト
生
成
ロ
ジ
ッ
ク
異
常
で
す
。

C
7
6

移
動
ポ
イ
ン
ト
数
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

同
時
生
成
す
る
パ
ケ
ッ
ト
数
が
多
過
ぎ
ま
す
。

C
7
7

ハ
ン
ド
リ
ン
グ
パ
ケ
ッ
ト
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
ハ
ン
ド
リ
ン
グ
パ
ケ
ッ
ト
が
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
し
ま
し
た
。

C
7
8

モ
ー
シ
ョ
ン
デ
ー
タ
パ
ケ
ッ
ト
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
モ
ー
シ
ョ
ン
デ
ー
タ
パ
ケ
ッ
ト
が
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
し
ま
し
た
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

N
o.
に
な
り
ま
す
。）

C
79

ポ
ー
ル
セ
ン
ス
動
作
エ
ラ
ー

ポ
ー
ル
セ
ン
ス
時
、
動
作
で
き
ま
せ
ん
。

C
7A

サ
ー
ボ
未
サ
ポ
ー
ト
機
能
エ
ラ
ー

サ
ポ
ー
ト
さ
れ
て
い
な
い
機
能
を
使
用
し
よ
う
と
し
ま
し
た
。

C
7B

端
数
パ
ル
ス
ス
ラ
イ
ド
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
内
部
計
算
異
常
で
す
。

C
7C

端
数
パ
ル
ス
処
理
ロ
ジ
ッ
ク
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
内
部
計
算
異
常
で
す
。

C
7D

パ
ケ
ッ
ト
内
パ
ル
ス
不
足
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
内
部
計
算
異
常
で
す
。

C
7E

二
次
方
程
式
解
エ
ラ
ー

二
次
方
程
式
解
計
算
中
に
異
常
を
検
出
し
ま
し
た
。

C
7F

有
効
指
定
軸
無
し
エ
ラ
ー

有
効
な
指
定
軸
が
あ
り
ま
せ
ん
。

C
80

サ
ー
ボ
パ
ケ
ッ
ト
計
算
ロ
ジ
ッ
ク
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
内
部
計
算
異
常
で
す
。

ア
ブ
ソ
エ
ン
コ
ー
ダ
仕
様
の
場
合
、
移
設
後
や
「
エ
ラ
ー

N
o.

C
74

 実
位
置
ソ
フ
ト
リ
ミ
ッ
ト
オ
ー
バ
ー

エ
ラ
ー
」
も
発
生
し
て
い
る
状
況
で
あ
れ
ば
、
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
が
正
常
に
実
行
さ
れ
ず
現
在

位
置
異
常
に
よ
る
サ
ー
ボ
パ
ケ
ッ
ト
計
算
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
の
可
能
性
が
あ
り
ま
す
の
で
、
取
扱
説
明
書

手
順
に
従
っ
て
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
を
再
度
行
な
っ
て
く
だ
さ
い
。

（
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
画
面
の
「
エ
ン
コ
ー
ダ
エ
ラ
ー
リ
セ
ッ
ト
」
を
行
な
っ
た
だ
け
で
は
、
正
し

い
現
在
位
置
を
認
識
で
き
ま
せ
ん
。
必
ず
、
手
順
を
厳
守
し
て
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
を
行
な
っ
て

く
だ
さ
い
。）

C
81

サ
ー
ボ

O
N
時
操
作
量
ロ
ジ
ッ
ク
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
処
理
ロ
ジ
ッ
ク
異
常
で
す
。

C
82

サ
ー
ボ
ダ
イ
レ
ク
ト
コ
マ
ン
ド
種
別
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
処
理
ロ
ジ
ッ
ク
異
常
で
す
。

C
83

サ
ー
ボ
計
算
方
法
種
別
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
計
算
方
法
種
別
が
異
常
で
す
。

C
84

軸
使
用
中
サ
ー
ボ

O
F

F
エ
ラ
ー

使
用
中（
処
理
中
）の
軸
を
サ
ー
ボ

O
F

F
し
ま
し
た
。

C
85

ド
ラ
イ
バ
非
実
装
エ
ラ
ー

該
当
軸
の
ド
ラ
イ
バ
が
実
装
さ
れ
て
い
ま
せ
ん
。

C
86

ド
ラ
イ
バ
サ
ー
ボ
レ
デ
ィ

O
F

F
エ
ラ
ー

該
当
軸
の
ド
ラ
イ
バ
の
サ
ー
ボ
レ
デ
ィ
が

O
F

F
し
て
い
ま
す
。

C
87

S
E

L
未
サ
ポ
ー
ト
機
能
エ
ラ
ー

S
E

L
未
サ
ポ
ー
ト
機
能
を
使
用
し
よ
う
と
し
ま
し
た
。

C
88

速
度
指
定
エ
ラ
ー

速
度
指
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

C
89

加
減
速
度
指
定
エ
ラ
ー

加
減
速
度
指
定
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

C
8B

円
・
円
弧
計
算
ロ
ジ
ッ
ク
異
常

円
弧
処
理
ロ
ジ
ッ
ク
異
常
で
す
。

C
8D

円
・
円
弧
計
算
エ
ラ
ー

円
弧
移
動
で
き
な
い
ポ
ジ
シ
ョ
ン
デ
ー
タ
が
指
定
さ
れ
ま
し
た
。
ポ
ジ
シ
ョ
ン
デ
ー
タ
を
確
認
し
て
く
だ

さ
い
。

C
8E

コ
マ
ン
ド
実
行
中
ポ
イ
ン
ト
削
除
エ
ラ
ー

連
続
ポ
イ
ン
ト
移
動
計
算
処
理
中
に
最
終
ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
が
削
除
さ
れ
ま
し
た
。

C
8F

軸
動
作
種
別
エ
ラ
ー

軸
動
作
種
別
が
異
常
で
す
。「
軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

1　
軸
動
作
種
別
」確
認
し
、
動
作
種
別
に
合
っ
た
動

作
を
行
っ
て
く
だ
さ
い
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等
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エ
ラ
ー

No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

C
9
0

ス
プ
ラ
イ
ン
計
算
ロ
ジ
ッ
ク
異
常

ス
プ
ラ
イ
ン
処
理
ロ
ジ
ッ
ク
異
常
で
す
。

C
9
1

押
付

2
 
軸
以
上
指
定
エ
ラ
ー

2
 
軸
以
上
の
押
付
が
指
定
さ
れ
ま
し
た
。

C
9
2

押
付
ア
プ
ロ
ー
チ
距
離
・
速
度
指
定
エ
ラ
ー

押
付
ア
プ
ロ
ー
チ
距
離
、
速
度
の
指
定
が
異
常
で
す
。

C
9
3

シ
ス
テ
ム
出
力
操
作
エ
ラ
ー

ユ
ー
ザ
ー
が
、
シ
ス
テ
ム
出
力
（
I
/
O
パ
ラ
メ
ー
タ
出
力
機
能
選
択
指
定
ポ
ー
ト
、
軸
別
パ
ラ
メ
ー

タ
ゾ
ー
ン
出
力
ポ
ー
ト
等
）
の
操
作
を
試
み
ま
し
た
。

C
9
4

P
I
O
 
プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o
.
 
エ
ラ
ー

P
I
O
 
で
指
定
さ
れ
た
プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o
.
 
が
異
常
で
す
。

C
9
5

A
U
T
O
 
プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o
.
 
エ
ラ
ー

「
そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o
.
1
 
オ
ー
ト
ス
タ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o
.
」
が
異
常
で
す
。

C
9
6

動
作
打
切
り
プ
ロ
グ
ラ
ム
内
起
動
エ
ラ
ー

（
仕
様
変
更
に
よ
り
、
本
エ
ラ
ー
は
発
生
し
ま
せ
ん
。
）

C
9
7

動
作
打
切
り
時

I
/
O
 
処
理
プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o
.
 
エ
ラ
ー

「
そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o
.
2
 
動
作
・
プ
ロ
グ
ラ
ム
打
切
時

I
/
O
 
処
理
プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o
.
」
が
異
常
で

す
。

C
9
8

動
作
一
時
停
止
時

I
/
O
 
処
理
プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o
.
 
エ
ラ
ー

「
そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o
.
3
 
全
動
作
一

時
停
止
時

I
/
O
 
処
理
プ
ロ
グ
ラ
ム

N
o
.
」
が
異
常
で
す
。

C
9
9

原
点
セ
ン
サ
ー
未
検
出
エ
ラ
ー

原
点
セ
ン
サ
ー
を
検
出
で
き
ま
せ
ん
。
配
線
・
セ
ン
サ
ー
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

C
9
D

カ
ー
ド
パ
ラ
メ
ー
タ
ラ
イ
ト
エ
ラ
ー

カ
ー
ド
パ
ラ
メ
ー
タ
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

C
9
E

サ
ー
ボ
計
算
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
内
部
計
算
異
常
で
す
。

C
A
1

ア
ブ
ソ
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
電

圧
異
常
（
ド
ラ
イ
バ
解
析
）

ア
ブ
ソ
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
接
続
確
認
・
交
換
、
エ
ン
コ
ー
ダ
ケ
ー
ブ
ル
接
続
確
認
後
、

ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
を
行
っ
て
く
だ
さ
い
。

C
A
2

ア
ブ
ソ
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
電
圧
異
常
（
メ
イ
ン
解
析
）

ア
ブ
ソ
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
接
続
確
認
・
交
換
、
エ
ン
コ
ー
ダ
ケ
ー
ブ
ル
接
続
確
認
後
、

ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
を
行
っ
て
く
だ
さ
い
。

C
A
3

ス
レ
ー
ブ
設
定
デ
ー
タ
入
力
範
囲
外
エ
ラ
ー

ス
レ
ー
ブ
へ
の
設
定
デ
ー
タ
が
許
容
範
囲
外
で
す
。

C
A
4

ス
レ
ー
ブ
エ
ラ
ー
レ
ス
ポ
ン
ス

ス
レ
ー
ブ
か
ら
エ
ラ
ー
レ
ス
ポ
ン
ス
が
返
っ
て
い
ま
す
。

C
A
5

停
止
偏
差
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

停
止
中
に
外
力
に
よ
り
動
い
た
か
、
減
速
中
に
動
作
が
拘
束
さ
れ
た
可
能
性
が
あ
り
ま
す
。
ジ
ョ
グ

動
作
中
の
動
作
拘
束
（
障
害
物
接
触
や
、
原
点
復
帰
前
ジ
ョ
グ
中
メ
カ
エ
ン
ド
接
触
等
）
や
、
減
速

中
の
配
線
異
常
・
エ
ン
コ
ー
ダ
故
障
・
モ
ー
タ
故
障
の
場
合
も
発
生
す
る
可
能
性
が
あ
り
ま
す
。

C
A
6

パ
レ
タ
イ
ズ

N
o
.
 
異
常

パ
レ
タ
イ
ズ

N
o
.
 
の
指
定
値
が
異
常
で
す
。

C
A
7

パ
レ
タ
イ
ズ
千
鳥
偶
数
列
数
設
定
異
常

パ
レ
タ
イ
ズ
の
千
鳥
設
定
の
偶
数
列
個
数
の
設
定
値
が
異
常
で
す
。

C
A
8

パ
レ
タ
イ
ズ
ピ
ッ
チ
設
定
値
異
常

パ
レ
タ
イ
ズ
ピ
ッ
チ
の
設
定
値
が
異
常
で
す
。

C
A
9

パ
レ
タ
イ
ズ
軸
方
向
プ
レ
ー
ス
点
数
設
定
値
異
常

パ
レ
タ
イ
ズ
の

X
・
Y
 
軸
方
向
の
個
数
の
設
定
値
が
異
常
で
す
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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付　録
（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

N
o.
に
な
り
ま
す
。）

C
A

A
パ
レ
タ
イ
ズ

P
A

S
E

,P
A

P
S
未
宣
言
エ
ラ
ー

パ
レ
タ
イ
ズ
設
定
コ
マ
ン
ド
の

P
A

S
E
、P

A
P

S
の
ど
ち
ら
も
未
設
定
で
す
。ど
ち
ら
か
を
設
定
し
て
く
だ

さ
い
。

C
A

B
パ
レ
タ
イ
ズ
位
置

N
o.
異
常

パ
レ
タ
イ
ズ
位
置

N
o.
の
指
定
値
が
異
常
で
す
。

C
A

C
パ
レ
タ
イ
ズ
位
置

N
o.
設
定
オ
ー
バ
ー

パ
レ
タ
イ
ズ
位
置

N
o.
の
指
定
値
が
、
現
在
の
パ
レ
タ
イ
ズ
設
定
で
計
算
さ
れ
た
位
置

N
o.
の
範
囲
を
超

え
て
い
ま
す
。

C
A

D
パ
レ
タ
イ
ズ

P
X
・

P
Y
・

P
Z
軸
同
一
軸
設
定
エ
ラ
ー

パ
レ
タ
イ
ズ
用
の

P
X
・

P
Y
・

P
Z
軸
の
ど
れ
か
２
つ
を
同
一
の
軸
で
指
定
し
ま
し
た
。

C
A

E
パ
レ
タ
イ
ズ

3
点
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
用
ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
有
効
軸
数
過
少

パ
レ
タ
イ
ズ
３
点
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
用
の
ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
に
お
い
て
、有
効
軸
数
が
不
足
し
て
い
ま
す
。パ

レ
タ
イ
ズ

P
X
・

P
Y
平
面
を
構
成
す
る
軸
を
指
定
で
き
ま
せ
ん
。

C
A

F
パ
レ
タ
イ
ズ

3
点
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
用
ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
有
効
軸
数
過
多

パ
レ
タ
イ
ズ
３
点
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
用
の
ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
に
お
い
て
、
有
効
軸
数
が
過
剰
で
す
。
パ
レ
タ

イ
ズ

P
X
・

P
Y
平
面
を
構
成
す
る
軸
を
特
定
で
き
ま
せ
ん
。

C
B

0
パ
レ
タ
イ
ズ

3
点
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
用
ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
有
効
軸
不
整
合

パ
レ
タ
イ
ズ

3
点
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
用
ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
の
有
効
軸
パ
タ
ー
ン
が
一
致
し
て
い
ま
せ
ん
。

C
B

1
パ
レ
タ
イ
ズ

3
点
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
時
オ
フ
セ
ッ
ト
設
定
エ
ラ
ー

パ
レ
タ
イ
ズ

3
点
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
の
設
定
に
お
い
て
、
基
点
と

P
X
軸
終
点
が
同
じ
時
、
千
鳥
設
定
オ
フ

セ
ッ
ト
を
設
定（
ゼ
ロ
で
は
な
い
）す
る
こ
と
は
で
き
ま
せ
ん
。

C
B

2
B

G
P

A
,E

D
P

A
ペ
ア
エ
ン
ド
ミ
ス
マ
ッ
チ
エ
ラ
ー

B
G

P
A
、

E
D

P
A
構
文
異
常
。

B
G

P
A
未
宣
言
時
に

E
D

P
A
を
宣
言
し
た
か
、
ま
た
は

B
G

P
A
宣
言
後
、

E
D

P
A
を
宣
言
せ
ず
に

B
G

P
A
を
宣
言
し
て
い
ま
す
。

C
B

4
ア
ー
チ
モ
ー
シ
ョ
ン
関
連

Z
軸
未
宣
言
エ
ラ
ー

P
C

H
Z
、
ま
た
は
、

A
C

H
Z
に
よ
る
Ｚ
軸
宣
言
を
行
っ
て
く
だ
さ
い
。

C
B

5
パ
レ
タ
イ
ズ
設
定
時

B
G

P
A
未
宣
言
エ
ラ
ー

B
G

P
A
を
宣
言
せ
ず
に
パ
レ
タ
イ
ズ
設
定
を
お
こ
な
っ
て
は
い
け
ま
せ
ん
。 B

G
P

A
を
宣
言
し
て
く
だ
さ
い
。

C
B

6
パ
レ
タ
イ
ズ
ポ
イ
ン
ト
エ
ラ
ー

パ
レ
タ
イ
ズ
ポ
イ
ン
ト
に
異
常（
ア
ー
チ
モ
ー
シ
ョ
ン
関
連

Z
軸
成
分
以
外
が
無
い
等
）が
あ
り
ま
す
。

C
B

7
ア
ー
チ
ト
リ
ガ
未
宣
言
エ
ラ
ー

P
T

R
G
、
ま
た
は
、

A
T

R
G
に
よ
る
ア
ー
チ
ト
リ
ガ
宣
言
を
行
っ
て
く
だ
さ
い
。

C
B

8
パ
レ
タ
イ
ズ
角
度
取
得
時

3
点
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
未
設
定
エ
ラ
ー

パ
レ
タ
イ
ズ

3
点
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
設
定
後
で
な
い
と
、
パ
レ
タ
イ
ズ
角
度
取
得
は
で
き
ま
せ
ん
。

C
B

9
パ
レ
タ
イ
ズ
角
度
取
得
時

P
X
・

P
Y
軸
不
定
エ
ラ
ー

3
点
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
の
ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
の
有
効
軸
が
多
過
ぎ
て

P
X・

P
Y
軸
を
特
定
で
き
な
い
為
、角
度

計
算
が
で
き
ま
せ
ん
。

C
B

A
パ
レ
タ
イ
ズ
角
度
取
得
時
、
基
準
軸
、

P
X
・

P
Y
軸
不
整
合
エ
ラ
ー

角
度
計
算
基
準
軸
が
、

3
点
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
で
設
定
さ
れ
た

P
X・

P
Y
軸
を
構
成
す
る

2
軸
の
ど
ち
ら
で
も

な
い
為
、
角
度
計
算
が
で
き
ま
せ
ん
。

C
B

B
パ
レ
タ
イ
ズ
角
度
取
得
時
、
基
点
・

P
X
軸
終
点
同
一
エ
ラ
ー

3点
テ
ィ
ー
チ
ン
グ
の
基
点
と

P
X
軸
終
点
の

P
Z
軸
成
分
以
外
の
デ
ー
タ
が
同
一
の
時
、ア
ー
ク
タ
ン
ジ
ェ

ン
ト
計
算
不
能
の
為
、
角
度
計
算
が
で
き
ま
せ
ん
。

C
B

C
パ
レ
タ
イ
ズ
モ
ー
シ
ョ
ン
計
算
エ
ラ
ー

パ
レ
タ
イ
ズ
モ
ー
シ
ョ
ン
台
形
制
御
計
算
エ
ラ
ー
で
す
。

C
B

D
M

O
D
命
令
時
除
数

0
エ
ラ
ー

M
O

D
命
令
時
、
除
数
に
ゼ
ロ
を
指
定
し
ま
し
た
。

C
B

E
目
標
軌
跡
バ
ウ
ン
ダ
リ
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

目
標
位
置
ま
た
は
移
動
軌
跡
が
無
限
ス
ト
ロ
ー
ク
モ
ー
ド
の
位
置
決
め
バ
ウ
ン
ダ
リ
を
超
え
て
い
ま
す
。　

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

457 457
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付　録
（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

N
o.
に
な
り
ま
す
。）

C
B

F
位
置
決
め
距
離
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

位
置
決
め
距
離
が
大
き
過
ぎ
ま
す
。

ア
ブ
ソ
エ
ン
コ
ー
ダ
仕
様
の
場
合
、
移
設
後
や
「
エ
ラ
ー

N
o.

C
74

 実
位
置
ソ
フ
ト
リ
ミ
ッ
ト
オ
ー
バ
ー

エ
ラ
ー
」
も
発
生
し
て
い
る
状
況
で
あ
れ
ば
、
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
が
正
常
に
実
行
さ
れ
ず
現
在

位
置
異
常
に
よ
る
サ
ー
ボ
パ
ケ
ッ
ト
計
算
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
の
可
能
性
が
あ
り
ま
す
の
で
、
取
扱
説
明
書

手
順
に
従
っ
て
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
を
再
度
行
な
っ
て
く
だ
さ
い
。

（
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
画
面
の
「
エ
ン
コ
ー
ダ
エ
ラ
ー
リ
セ
ッ
ト
」
を
行
な
っ
た
だ
け
で
は
、
正
し

い
現
在
位
置
を
認
識
で
き
ま
せ
ん
。
必
ず
、
手
順
を
厳
守
し
て
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
を
行
な
っ
て

く
だ
さ
い
。）

C
C

0
軸
モ
ー
ド
エ
ラ
ー

軸
モ
ー
ド
が
異
常
で
す
。

C
C

1
速
度
チ
ェ
ン
ジ
条
件
エ
ラ
ー

速
度
チ
ェ
ン
ジ
不
可
能
軸（

S
モ
ー
シ
ョ
ン
使
用
動
作
軸
等
）に
対
し
て
速
度
チ
ェ
ン
ジ
を
試
み
ま
し
た
。

C
C

2
ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ
リ
ス
ト

N
o.
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ
リ
ス
ト

N
o.
が
異
常
で
す
。

C
C

3
角
度
エ
ラ
ー

角
度
が
異
常
で
す
。

C
C

4
S

E
L
デ
ー
タ
エ
ラ
ー

S
E

L
デ
ー
タ
が
異
常
で
す
。

C
C

5
位
置
決
め
バ
ウ
ン
ダ
リ
脱
出
エ
ラ
ー

位
置
決
め
バ
ウ
ン
ダ
リ
外
で
許
さ
れ
な
い
コ
マ
ン
ド
の
実
行
を
試
み
ま
し
た
。

C
C

6
ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

1
次
検
出

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー
を
１
次
検
出
し
ま
し
た
。

C
C

7
パ
レ
タ
イ
ズ
移
動

P
Z
軸
パ
タ
ー
ン
未
検
出
エ
ラ
ー

パ
レ
タ
イ
ズ
移
動
時
、
軸
パ
タ
ー
ン
中
に
、

P
Z
軸
成
分
が
見
つ
か
り
ま
せ
ん
。

C
C

8
ア
ー
チ
上
端

Z
軸
パ
タ
ー
ン
未
検
出
エ
ラ
ー

ア
ー
チ
モ
ー
シ
ョ
ン
時
、
軸
パ
タ
ー
ン
中
に
、
最
上
位
点
ア
ー
チ
モ
ー
シ
ョ
ン
関
連

Z
軸
成
分
が
見
つ
か

り
ま
せ
ん
。

C
C

9
ア
ー
チ
ト
リ
ガ

Z
軸
パ
タ
ー
ン
未
検
出
エ
ラ
ー

ア
ー
チ
ト
リ
ガ
宣
言
ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
軸
パ
タ
ー
ン
中
に
、
ア
ー
チ
モ
ー
シ
ョ
ン
関
連

Z
軸
成
分
が
見
つ

か
り
ま
せ
ん
。

C
C

A
ア
ー
チ
上
端
・
終
点
逆
転
エ
ラ
ー

ア
ー
チ
モ
ー
シ
ョ
ン
時
、
最
上
位
点
と
終
点
の
座
標
関
係
が
逆
転
し
て
い
ま
す
。

C
C

B
ア
ー
チ
始
点
・
ト
リ
ガ
逆
転
エ
ラ
ー

ア
ー
チ
モ
ー
シ
ョ
ン
時
、
始
点
と
始
点
ア
ー
ト
ト
リ
ガ
の
座
標
関
係
が
逆
転
し
て
い
ま
す
。

C
C

C
ア
ー
チ
終
点
・
ト
リ
ガ
逆
転
エ
ラ
ー

ア
ー
チ
モ
ー
シ
ョ
ン
時
、
終
点
と
終
点
ア
ー
ト
ト
リ
ガ
の
座
標
関
係
が
逆
転
し
て
い
ま
す
。

C
C

D
駆
動
源
遮
断
軸
使
用
エ
ラ
ー

駆
動
源
が
遮
断
さ
れ
て
い
る
軸
の
使
用
を
試
み
ま
し
た
。

C
C

E
エ
ラ
ー
発
生
軸
使
用
エ
ラ
ー

エ
ラ
ー
発
生
中
軸
の
使
用
を
試
み
ま
し
た
。

C
C

F
パ
レ
タ
イ
ズ
基
点
有
効
軸
不
整
合
エ
ラ
ー

パ
レ
タ
イ
ズ
時
、

P
A

S
E
・

P
C

H
Z
に
よ
り
設
定
さ
れ
た

P
X
・

P
Y（
・

P
Z
）
軸
が
、

P
A

S
T
に
よ
り
設
定

さ
れ
た
基
点
ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
の
軸
パ
タ
ー
ン
上
で
有
効
に
な
っ
て
い
ま
せ
ん
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

付　録
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エ
ラ
ー

No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

D0
7

ド
ラ
イ
バ
ロ
ジ
ッ
ク
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ

CP
U 
ボ
ー
ド
が
正
常
に
動
作
で
き
な
い
状
態
に
有
り
ま
す
。

D0
9

ド
ラ
イ
バ
過
剰
速
度
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
の
回
転
速
度
が
上
限
を
超
え
ま
し
た
。

D0
A

ド
ラ
イ
バ
過
負
荷
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
へ
の
入
力
電
力
が
上
限
を
超
え
ま
し
た
。

D0
B

ド
ラ
イ
バ

EE
PR
OM
 デ

ー
タ
エ
ラ
ー

書
込
み
時
の
障
害
又
は
、
EE
PR
OM
 に

障
害
が
有
り
ま
す
。

D0
E

軸
セ
ン
サ
エ
ラ
ー

軸
セ
ン
サ
異
常
発
生

D0
F

パ
ワ
ー
ス
テ
ー
ジ
温
度
エ
ラ
ー

パ
ワ
ー
ス
テ
ー
ジ
ボ
ー
ド
が
上
限
温
度
を
超
え
ま
し
た
。

D1
0

IP
M  
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
駆
動
回
路
に
障
害
が
発
生
し
ま
し
た
。

D1
1

ド
ラ
イ
バ
異
常
割
込
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ

CP
U 
ボ
ー
ド
が
正
常
に
動
作
で
き
な
い
状
態
に
有
り
ま
す
。

D1
2

エ
ン
コ
ー
ダ
断
線
エ
ラ
ー

エ
ン
コ
ー
ダ
信
号
が
正
常
に
検
出
で
き
な
い
状
態
に
な
っ
て
い
ま
す
。

原
因

①
エ
ン
コ
ー
ダ
中
継
ケ
ー
ブ
ル
の
コ
ネ
ク
タ
部
の
ゆ
る
み
、
断
線
。

（
簡
易
ア
ブ
ソ
ユ
ニ
ッ
ト
使
用
の
場
合
）

②
簡
易
ア
ブ
ソ
ユ
ニ
ッ
ト
の
ピ
ア
ノ
ス
イ
ッ
チ
の

4
の
設
定
が
間
違
っ
て
い
る
。

③
エ
ン
コ
ー
ダ
ケ
ー
ブ
ル
の
型
式
が
間
違
っ
て
い
る
。	

(
簡
易
ア
ブ
ソ
ユ
ニ
ッ
ト
⇔
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
間

)

対
策

①
コ
ネ
ク
タ
の
ゆ
る
み
、
断
線
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。	

電
源
再
投
入
が
必
要
で
す
。

（
簡
易
ア
ブ
ソ
ﾕﾆ
ｯﾄ
使
用
の
場
合
）

②
簡
易
ア
ブ
ソ
ユ
ニ
ッ
ト
の
ピ
ア
ノ
ス
イ
ッ
チ
の
設
定
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

③
エ
ン
コ
ー
ダ
ケ
ー
ブ
ル
の
型
式
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D1
3

FP
GA
 ウ

ォ
ッ
チ
ド
グ
タ
イ
マ
エ
ラ
ー

メ
イ
ン

CP
U 
間
の
イ
ン
タ
ー
フ
ェ
ー
ス
に
障
害
が
有
り
ま
す
。

D1
4

電
流
ル
ー
プ
ア
ン
ダ
ー
ラ
ン
エ
ラ
ー

メ
イ
ン

CP
U 
間
の
イ
ン
タ
ー
フ
ェ
ー
ス
に
障
害
が
有
り
ま
す
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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エ
ラ
ー

No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

D1
5

ラ
イ
バ

CP
U 
ダ
ウ
ン
ス
テ
ー
タ
ス
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ

CP
U 
ボ
ー
ド
異
常
発
生

D1
7

メ
イ
ン

CP
U 
ア
ラ
ー
ム
ス
テ
ー
タ
ス
エ
ラ
ー

メ
イ
ン

CP
U 
間
の
イ
ン
タ
ー
フ
ェ
ー
ス
に
障
害
が
有
り
ま
す
。

D1
8

速
度
ル
ー
プ
ア
ン
ダ
ー
ラ
ン
エ
ラ
ー

メ
イ
ン

CP
U 
間
の
イ
ン
タ
ー
フ
ェ
ー
ス
に
障
害
が
有
り
ま
す
。

D1
A

ド
ラ
イ
バ
コ
マ
ン
ド
エ
ラ
ー

CP
U 
バ
ス
コ
マ
ン
ド
異
常
発
生

D1
B

シ
リ
ア
ル
バ
ス
受
信
エ
ラ
ー

メ
イ
ン

CP
U  
間
の
イ
ン
タ
ー
フ
ェ
ー
ス
に
障
害
が
有
り
ま
す
。

D2
0

ド
ラ
イ
バ
エ
ラ
ー

（
エ
ラ
ー

No
.C
A1
 参

照
。）

D2
5

エ
ン
コ
ー
ダ
構
成
不
整
合
エ
ラ
ー

エ
ン
コ
ー
ダ
の
構
成
情
報
が
機
能
情
報
範
囲
外
で
す
。

D2
6

モ
ー
タ
構
成
不
整
合
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
の
構
成
情
報
が
機
能
情
報
範
囲
外
で
す
。

D5
0

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー
（
FB
MI
RQ
 タ

イ
ム
ア
ウ
ト
）

FB
MI
RQ
 タ

イ
ム
ア
ウ
ト
を
検
出
し
ま
し
た
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D5
1

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー
（
FB
MI
RQ
 リ

セ
ッ
ト
）

FB
MI
RQ
 リ

セ
ッ
ト
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D5
2

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー
（
FB
MB
SY
）

FB
MB
SY
 を

検
出
し
ま
し
た
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D5
3

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー
（
BS
YE
RR
）

BS
YE
RR
 を

検
出
し
ま
し
た
。
電
源
再
投
入
必
要
で
す
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D5
4

ウ
ィ
ン
ド
ウ
ロ
ッ
ク
エ
ラ
ー
（
LE
RR
）

LE
RR
 を

検
出
し
ま
し
た
。
電
源
再
投
入
必
要
で
す
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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.

エ
ラ
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名
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内
容
・
対
処
方
法
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D5
5

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー
（
Mi
n 
ビ
ジ
ー
）

Mi
n 
ビ
ジ
ー
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D5
6

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー
（
Mi
nA
CK
 タ

イ
ム
ア
ウ
ト
）

Mi
n 
AC
K 
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
を
検
出
し
ま
し
た
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D5
7

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー
（
Mo
ut
ST
B 
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
）

Mo
ut
 S
TB
 タ

イ
ム
ア
ウ
ト
を
検
出
し
ま
し
た
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D5
8

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー
（
IN
IT
 タ

イ
ム
ア
ウ
ト
）

IN
IT
 タ

イ
ム
ア
ウ
ト
を
検
出
し
ま
し
た
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D5
9

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー
（
DP
RA
M 
ラ
イ
ト
リ
ー
ド
）

DP
RA
M 
ラ
イ
ト
リ
ー
ド
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D5
A

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー
（
TO
GG
LE
 タ

イ
ム
ア
ウ
ト
）

TO
GG
LE
 タ

イ
ム
ア
ウ
ト
を
検
出
し
ま
し
た
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D5
B

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー
（
ア
ク
セ
ス
権
リ
ト
ラ
イ
オ
ー
バ
ー
）

ア
ク
セ
ス
権
リ
ト
ラ
イ
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D5
C

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー
（
ア
ク
セ
ス
権
開
放
エ
ラ
ー
）

ア
ク
セ
ス
権
開
放
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D5
D

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー
（
FB
RS
 リ

ン
ク
エ
ラ
ー
）

FB
RS
 リ

ン
ク
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D5
E

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー
（
メ
ー
ル

BO
X 
レ
ス
ポ
ン
ス
）

メ
ー
ル

BO
X 
レ
ス
ポ
ン
ス
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

フ
ィ
ー
ル
ド
ネ
ッ
ト
ワ
ー
ク
ボ
ー
ド
の
取
扱
説
明
書
を
参
照
し
、
ボ
ー
ド
前
面
の
モ
ニ
タ
用

LE
D
状
態
を

確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D6
7

モ
ー
タ
・
エ
ン
コ
ー
ダ
構
成
情
報
不
整
合
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
6「

モ
ー
タ
・
エ
ン
コ
ー
ダ
構
成
情
報
」（

モ
ー
タ
識
別

No
.、

エ
ン
コ
ー
ダ

識
別

No
.）

と
、
エ
ン
コ
ー
ダ
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
1「

モ
ー
タ
・
エ
ン
コ
ー
ダ
構
成
情
報
」（

モ
ー
タ
識
別

No
.、

エ
ン
コ
ー
ダ
識
別

No
.）

が
一
致
し
て
い
ま
せ
ん
。
パ
ラ
メ
ー
タ
値
や
、
エ
ン
コ
ー
ダ
ケ
ー
ブ
ル
の

接
続
等
を
確
認
し
て
下
さ
い
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

D6
8

リ
モ
ー
ト
モ
ー
ド
制
御
サ
ポ
ー
ト
基
板
未
実
装
エ
ラ
ー

I/
O
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.7
9
で
リ
モ
ー
ト
モ
ー
ド
制
御
（
AU
TO
/M
AN
U）

が
指
定
さ
れ
て
い
る
に
も
関
わ
ら
ず
、

リ
モ
ー
ト
モ
ー
ド
制
御
を
サ
ポ
ー
ト
し
て
い
る
ハ
ー
ド
ウ
ェ
ア
が
装
着
さ
れ
て
い
ま
せ
ん
。

D6
9

外
付
端
子
台
 過

電
流
 o
r 
供
給
電
源
異
常

外
付
端
子
台
過
電
流
、
ま
た
は
、
外
付
端
子
台
供
給
電
源
異
常
で
す
。

D7
0

オ
プ
シ
ョ
ン
使
用
許
諾
エ
ラ
ー

オ
プ
シ
ョ
ン
使
用
許
諾
さ
れ
て
い
な
い
シ
ス
テ
ム
プ
ロ
グ
ラ
ム
で
オ
プ
シ
ョ
ン
を
指
定
し
て
い
な
い
か
等

を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

D6
A

ハ
ー
ド
未
サ
ポ
ー
ト
機
能
エ
ラ
ー

ハ
ー
ド
ウ
ェ
ア
で
サ
ポ
ー
ト
さ
れ
て
い
な
い
機
能
を
使
用
し
よ
う
と
し
ま
し
た
。

D6
C

実
位
置
ソ
フ
ト
リ
ミ
ッ
ト
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

実
際
の
位
置
が
、
ソ
フ
ト
リ
ミ
ッ
ト
を
「
ソ
フ
ト
リ
ミ
ッ
ト
実
位
置
マ
ー
ジ
ン
」
以
上
超
え
ま
し
た
。

D6
D

ロ
ジ
ッ
ク
エ
ラ
ー

ロ
ジ
ッ
ク
エ
ラ
ー
が
発
生
し
ま
し
た
。

D6
F

オ
プ
シ
ョ
ン
パ
ス
ワ
ー
ド
エ
ラ
ー

使
用
し
よ
う
と
し
て
い
る
オ
プ
シ
ョ
ン
機
能
は
、
オ
プ
シ
ョ
ン
パ
ス
ワ
ー
ド
が
必
要
で
す
。
使
用
機
能
に

応
じ
、
そ
の
他
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.3
0  
～
 3
2
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

D7
5

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
パ
ラ
メ
ー
タ
エ
ラ
ー

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
パ
ラ
メ
ー
タ
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。
IO

パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
26

～
22
7
等
を
確
認
し
て

下
さ
い
。

D7
6

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
モ
ジ
ュ
ー
ル
未
実
装
エ
ラ
ー

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
モ
ジ
ュ
ー
ル
が
未
実
装
で
す
。

E0
1

DM
A
ア
ド
レ
ス
エ
ラ
ー

DM
A
転
送
エ
ラ
ー
で
す
。

E0
2

SC
IF

送
信
バ
ッ
フ
ァ
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

SC
IF

送
信
バ
ッ
フ
ァ
が
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
し
ま
し
た
。

E0
3

SC
I
送
信
バ
ッ
フ
ァ
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

SC
I
送
信
バ
ッ
フ
ァ
が
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
し
ま
し
た
。

E0
4

SC
IF

受
信
バ
ッ
フ
ァ
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

SC
IF

受
信
バ
ッ
フ
ァ
が
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
し
ま
し
た
。
外
部
よ
り
過
剰
な
デ
ー
タ
を
受
信
し
て
い
ま
す
。

E0
5

SC
I
受
信
バ
ッ
フ
ァ
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

SC
I
受
信
バ
ッ
フ
ァ
が
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
し
ま
し
た
。
ス
レ
ー
ブ
よ
り
過
剰
な
デ
ー
タ
を
受
信
し
て
い
ま

す
。

E0
6

受
信
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー
（
ス
レ
ー
ブ
通
信
）

ス
レ
ー
ブ
か
ら
の
レ
ス
ポ
ン
ス
を
認
識
で
き
ま
せ
ん
。

E0
7

SC
I
オ
ー
バ
ー
ラ
ン
エ
ラ
ー
（
ス
レ
ー
ブ
通
信
）

通
信
障
害
。
ノ
イ
ズ
、
回
路
障
害
、
ス
レ
ー
ブ
カ
ー
ド
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

E0
8

SC
I
フ
レ
ー
ミ
ン
グ
エ
ラ
ー
（
ス
レ
ー
ブ
通
信
）

通
信
障
害
。
ノ
イ
ズ
、
シ
ョ
ー
ト
、
回
路
障
害
、
ス
レ
ー
ブ
カ
ー
ド
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

E0
9

SC
I
パ
リ
テ
ィ
エ
ラ
ー
（
ス
レ
ー
ブ
通
信
）

通
信
障
害
。
ノ
イ
ズ
、
シ
ョ
ー
ト
、
回
路
障
害
、
ス
レ
ー
ブ
カ
ー
ド
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

E0
A

SC
I  
CR
C 
エ
ラ
ー
（
ス
レ
ー
ブ
通
信
）

伝
文
の

CR
C
異
常
で
す
。

E1
0

SC
IF

通
信
モ
ー
ド
エ
ラ
ー

通
信
モ
ー
ド
異
常
で
す
。

E1
1

SC
I
通
信
モ
ー
ド
エ
ラ
ー

通
信
モ
ー
ド
異
常
で
す
。

E1
4

SC
I
レ
シ
ー
ブ
デ
ー
タ
レ
ジ
ス
タ
フ
ル
待
ち
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

通
信
障
害
。
ノ
イ
ズ
、
シ
ョ
ー
ト
、
回
路
障
害
、
ス
レ
ー
ブ
カ
ー
ド
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

E1
5

SC
I
オ
ー
バ
ー
ラ
ン
エ
ラ
ー

通
信
障
害
。
ノ
イ
ズ
、
シ
ョ
ー
ト
、
回
路
障
害
、
ス
レ
ー
ブ
カ
ー
ド
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

E1
6

プ
ロ
グ
ラ
ム
終
了
確
認
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

プ
ロ
グ
ラ
ム
が
終
了
で
き
ま
せ
ん
。

E1
7

I/
O
処
理
プ
ロ
グ
ラ
ム
起
動
ロ
ジ
ッ
ク
エ
ラ
ー

I/
O
処
理
プ
ロ
グ
ラ
ム
起
動
ロ
ジ
ッ
ク
異
常
で
す
。

E1
8

タ
ス
ク

ID
エ
ラ
ー

タ
ス
ク

ID
が
異
常
で
す
。

E1
9

WA
IT

フ
ァ
ク
タ
エ
ラ
ー

WA
IT

フ
ァ
ク
タ
が
異
常
で
す
。

E1
A

WA
IT

ロ
ジ
ッ
ク
エ
ラ
ー

WA
IT

ロ
ジ
ッ
ク
異
常
で
す
。

E1
B

ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
有
効
ア
ド
レ
ス
エ
ラ
ー

ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
有
効
ア
ド
レ
ス
が
設
定
さ
れ
て
い
ま
せ
ん
。

E1
C

ソ
ー
ス
デ
ー
タ
エ
ラ
ー

ソ
ー
ス
デ
ー
タ
が
異
常
で
す
。

E1
D

無
操
作
出
力

No
.
エ
ラ
ー

無
操
作
出
力

No
.
が
異
常
で
す
。
I/
O
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.7
0
～

73
に
、
出
力
ポ
ー
ト

No
.  
以
外
の
数
値

（
0
は
可
）
が
入
力
さ
れ
て
い
る
可
能
性
が
あ
り
ま
す
。

E1
E

ゾ
ー
ン
パ
ラ
メ
ー
タ
エ
ラ
ー

軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.8
8,
91
,9
4,
97
 に

、
出
力
ポ
ー
ト
・
グ
ロ
ー
バ
ル
フ
ラ
グ

No
.  
以
外
の
数
値
（
0
は

可
）
が
入
力
さ
れ
て
い
る
場
合
や
、
重
複
し
た

No
. 
が
入
力
さ
れ
て
い
る
場
合
、
ま
た
、
I/
O
パ
ラ
メ
ー

タ
の
出
力
機
能
選
択
で
シ
ス
テ
ム
出
力
に
指
定
さ
れ
て
い
る
出
力

No
.  
と
重
複
し
て
い
る
場
合
等
が
考
え

ら
れ
ま
す
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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エ
ラ
ー

No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

E1
F

I/
O 
割
付
パ
ラ
メ
ー
タ
エ
ラ
ー

I/
O 
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o
.
2
 ～

 9
 に

、
入
出
力
ポ
ー
ト

N
o
.
 
以
外
の
数
値
（
－
 1
 は

可
）
や
、
入
出
力
先

頭
ポ
ー
ト

N
o
. 
＋
［
8 
の
倍
数
］
以
外
の
数
値
が
入
力
さ
れ
て
い
る
場
合
、
ま
た
は
、
I/
O 
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.1
4  
～

17
 に

、［
8 
の
倍
数
］
以
外
の
数
値
が
入
力
さ
れ
て
い
る
場
合
等
が
考
え
ら
れ
ま
す
。

E2
0

I/
O 
多
重
割
付
エ
ラ
ー

I/
O 
割
付
が
重
な
っ
て
い
ま
す
。
I/
O 
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.2
 ～

 9
、
14
 ～

 1
7、

I/
O 
ス
ロ
ッ
ト
内
カ
ー
ド

型
式
（
入
出
力
数
）
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

E2
1

I/
O 
割
付
数
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

I/
O 
割
付
が
仕
様
範
囲
を
オ
ー
バ
ー
し
て
い
ま
す
。
I/
O 
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o
.
2
 ～

 9
、
14
 ～

 1
7、

I/
O 
ス

ロ
ッ
ト
内
カ
ー
ド
型
式
（
入
出
力
数
）
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

E2
2

ヘ
ッ
ダ
エ
ラ
ー
（
ス
レ
ー
ブ
通
信
）

ス
レ
ー
ブ
カ
ー
ド
か
ら
の
受
信
伝
文
内
ヘ
ッ
ダ
が
異
常
で
す
。

E2
3

カ
ー
ド

ID
 エ

ラ
ー
（
ス
レ
ー
ブ
通
信
）

ス
レ
ー
ブ
カ
ー
ド
か
ら
の
受
信
伝
文
内
カ
ー
ド

ID
 が

異
常
で
す
。

E 2
4

レ
ス
ポ
ン
ス
種
別
エ
ラ
ー
（
ス
レ
ー
ブ
通
信
）

ス
レ
ー
ブ
カ
ー
ド
か
ら
の
受
信
伝
文
内
レ
ス
ポ
ン
ス
種
別
が
異
常
で
す
。

E2
5

コ
マ
ン
ド
種
別
エ
ラ
ー
（
ス
レ
ー
ブ
通
信
）

送
信
し
よ
う
と
し
て
い
る
コ
マ
ン
ド
種
別
が
異
常
で
す
。

E2
6

タ
ー
ゲ
ッ
ト
種
別
エ
ラ
ー

タ
ー
ゲ
ッ
ト
種
別
が
異
常
で
す
。

E2
7

タ
ー
ゲ
ッ
ト
未
実
装
エ
ラ
ー

タ
ー
ゲ
ッ
ト
（
ド
ラ
イ
バ
カ
ー
ド
、
I/
O
カ
ー
ド
、
エ
ン
コ
ー
ダ
等
ス
レ
ー
ブ
カ
ー
ド
類
）
が
未
実
装
で
す
。

E2
9

E
E
P
R
O
M
 エ

ラ
ー
（
E
W
E
N
/
E
W
D
S
 不

可
）

E
E
P
R
O
M
 ア

ク
セ
ス
異
常
。（

ラ
イ
ト
時
）

E2
A

E
E
P
R
O
M
 書

込
み
時
読
出
し
コ
ン
ペ
ア
非
同
一
エ
ラ
ー

E
E
P
R
O
M
 ア

ク
セ
ス
異
常
。（

ラ
イ
ト
時
）

E2
B

E
E
P
R
O
M
 情

報
取
得
コ
マ
ン
ド
送
信
時
異
常
レ
ス
ポ
ン
ス
エ
ラ
ー

ス
レ
ー
ブ

E
E
P
R
O
M
 情

報
取
得
コ
マ
ン
ド
送
信
時
、
異
常
レ
ス
ポ
ン
ス
を
受
信
し
ま
し
た
。

E2
C

E
E
P
R
O
M
 情

報
取
得
コ
マ
ン
ド
送
信
時
受
信
サ
イ
ズ

M
A
X
 オ

ー
バ
ー
エ
ラ
ー

ス
レ
ー
ブ

E
E
P
R
O
M
 情

報
取
得
コ
マ
ン
ド
送
信
時
、
受
信
サ
イ
ズ
が
限
界
値
を
超
え
て
い
ま
す
。

E2
D

E
E
P
R
O
M
 情

報
取
得
コ
マ
ン
ド
送
信
時
受
信
デ
ー
タ
チ
ェ
ッ
ク
サ
ム
エ
ラ
ー

ス
レ
ー
ブ

E
E
P
R
O
M
 情

報
取
得
コ
マ
ン
ド
送
信
時
、
受
信
デ
ー
タ
の
チ
ェ
ッ
ク
サ
ム
が
異
常
で
す
。

E3
3

ス
レ
ー
ブ
レ
ス
ポ
ン
ス
ロ
ジ
ッ
ク
エ
ラ
ー

ス
レ
ー
ブ
レ
ス
ポ
ン
ス
ロ
ジ
ッ
ク
異
常
で
す
。

E3
4

ス
レ
ー
ブ
ブ
ロ
ッ
ク
番
号
範
囲
外

ス
レ
ー
ブ
ブ
ロ
ッ
ク
番
号
が
範
囲
外
で
す
。

E3
7

ス
レ
ー
ブ
デ
ー
タ
設
定
禁
止
状
態

ス
レ
ー
ブ
デ
ー
タ
設
定
禁
止
状
態
で
す
。

E3
8

ス
レ
ー
ブ

E
E
P
R
O
M
 故

障
ス
レ
ー
ブ

E
E
P
R
O
M
 故

障
で
す
。

E3
A

A
B
S
 エ

ン
コ
ー
ダ
未
実
装
定
義

AB
S 
エ
ン
コ
ー
ダ
未
実
装
定
義
で
す
。

E3
C

未
定
義
ス
レ
ー
ブ
コ
マ
ン
ド
エ
ラ
ー
コ
ー
ド
検
出

未
定
義
ス
レ
ー
ブ
コ
マ
ン
ド
エ
ラ
ー
コ
ー
ド
を
検
出
し
ま
し
た
。

E3
D

S
E
L
 プ

ロ
グ
ラ
ム
・
ポ
イ
ン
ト
・
パ
ラ
メ
ー
タ
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 ス

テ
ー
タ
ス
エ

ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 に

デ
ー
タ
が
正
常
に
書
き
込
ま
れ
て
い
な
い
、ま

た
は
、互

換
性
の
無
い
古
い
バ
ー
ジ
ョ

ン
で
書
き
こ
ま
れ
た
デ
ー
タ
で
す
。

E3
E

パ
ラ
メ
ー
タ
サ
ム
チ
ェ
ッ
ク
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O
M
 デ

ー
タ
が
破
壊
さ
れ
て
い
ま
す
。

E3
F

ゲ
イ
ン
パ
ラ
メ
ー
タ
エ
ラ
ー

「
軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.6
0 
位
置
ゲ
イ
ン
」
等
が
異
常
で
す
。

E4
0

回
転
移
動
軸
パ
ラ
メ
ー
タ
エ
ラ
ー

軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.6
7,
66
,3
8,
37
,1
 等

を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

E4
1

サ
ー
ボ
モ
ー
シ
ョ
ン
デ
ー
タ
パ
ケ
ッ
ト
不
足
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
モ
ー
シ
ョ
ン
デ
ー
タ
パ
ケ
ッ
ト
不
足
で
す
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）
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（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）

エ
ラ
ー

No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

E4
2

サ
ー
ボ
ジ
ョ
ブ
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
ジ
ョ
ブ
異
常
で
す
。

E4
5

サ
ー
ボ
未
定
義
コ
マ
ン
ド
検
出
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
処
理
内
部
で
未
定
義
コ
マ
ン
ド
を
検
出
し
ま
し
た
。

E4
6

A
B
S
 デ

ー
タ
取
得
時
受
信
サ
イ
ズ

M
A
X
 オ

ー
バ
ー
エ
ラ
ー

AB
S 
デ
ー
タ
取
得
時
の
受
信
サ
イ
ズ
が
大
き
過
ぎ
ま
す
。

E4
7

A
B
S
 デ

ー
タ
取
得
時
正
常
レ
ス
ポ
ン
ス
無
し
エ
ラ
ー

AB
S 
デ
ー
タ
取
得
時
正
常
レ
ス
ポ
ン
ス
が
あ
り
ま
せ
ん
。

E5
0

ド
ラ
イ
バ
特
殊
コ
マ
ン
ド

A
C
K
 タ

イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
特
殊
コ
マ
ン
ド
に
対
す
る

A
C
K
 
を
検
出
で
き
ま
せ
ん
。

E5
1

駆
動
部
エ
ラ
ー
（
D
R
V
E
S
R
）

ド
ラ
イ
バ
か
ら
の
エ
ラ
ー
通
知
で
す
。

E5
2

エ
ン
コ
ー
ダ
エ
ラ
ー
（
D
R
V
E
S
R
）

ド
ラ
イ
バ
か
ら
の
エ
ラ
ー
通
知
で
す
。

E5
3

ド
ラ
イ
バ

C
P
U
 
エ
ラ
ー
（
D
R
V
E
S
R
）

ド
ラ
イ
バ
か
ら
の
エ
ラ
ー
通
知
で
す
。

E5
4

サ
ー
ボ
制
御
エ
ラ
ー
（
D
R
V
E
S
R
）

ド
ラ
イ
バ
か
ら
の
エ
ラ
ー
通
知
で
す
。

E5
5

コ
マ
ン
ド
エ
ラ
ー
（
D
R
V
E
S
R
）

ド
ラ
イ
バ
か
ら
の
エ
ラ
ー
通
知
で
す
。

E5
6

モ
ー
タ
温
度
エ
ラ
ー
（
D
R
V
E
S
R
）

ド
ラ
イ
バ
か
ら
の
エ
ラ
ー
通
知
で
す
。

E5
8

サ
ー
ボ

ON
/O
FF
 タ

イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ

ON
/O
FF
 の

確
認
が
と
れ
ま
せ
ん
。

E5
9

ブ
レ
ー
キ

ON
/O
FF
 タ

イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

ブ
レ
ー
キ

ON
/O
FF
 の

確
認
が
と
れ
ま
せ
ん
。

E5
A

ポ
ー
ル
セ
ン
ス
未
検
出
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
磁
極
を
検
出
で
き
ま
せ
ん
。

E5
B

ポ
ー
ル
セ
ン
ス
完
了
時
検
出

OF
F  
エ
ラ
ー

一
度
ポ
ー
ル
セ
ン
ス
完
了
し
た
に
も
関
わ
ら
ず
、
モ
ー
タ
磁
極
検
出
ス
テ
ー
タ
ス
ビ
ッ
ト
（
Ps
en
ex
）
が

OF
F 
し
て
い
ま
す
。

E5
C

停
止
時
保
留
サ
ー
ボ

J
O
B
 
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
ジ
ョ
ブ
異
常
で
す
。

E5
D

サ
ー
ボ
パ
ケ
ッ
ト
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
パ
ケ
ッ
ト
異
常
で
す
。

E5
E

サ
ー
ボ
使
用
権
管
理
配
列

No
. 
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
使
用
権
管
理
配
列

No
. 
に
異
常
が
あ
り
ま
す
。

E5
F

レ
ン
グ
ス
換
算
パ
ラ
メ
ー
タ
エ
ラ
ー

軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ

No
.4
7,
50
,5
1,
42
,1
 等

を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

E6
0

ス
レ
ー
ブ
受
信
サ
イ
ズ

MA
X  
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

ス
レ
ー
ブ
受
信
サ
イ
ズ
が
大
き
過
ぎ
ま
す
。

E6
1

ス
レ
ー
ブ
受
信
正
常
レ
ス
ポ
ン
ス
無
し
エ
ラ
ー

ス
レ
ー
ブ
か
ら
の
正
常
レ
ス
ポ
ン
ス
を
受
信
で
き
ま
せ
ん
。

E6
2

送
信
元
ス
レ
ー
ブ

C
P
U
 種

別
エ
ラ
ー

送
信
元
ス
レ
ー
ブ

CP
U 
種
別
が
異
常
で
す
。
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（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

N
o.
に
な
り
ま
す
。）

E
63

メ
ッ
セ
ー
ジ
バ
ッ
フ
ァ
情
報
種
別
エ
ラ
ー

メ
ッ
セ
ー
ジ
バ
ッ
フ
ァ
情
報
種
別
が
異
常
で
す
。

E
64

電
源
系
予
備
異
常
検
出
エ
ラ
ー

電
源
系
予
備
異
常
を
検
出
し
ま
し
た
。

E
65

回
生
抵
抗
温
度
エ
ラ
ー

回
生
抵
抗
温
度
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

E
66

A
C
電
源
過
電
圧
エ
ラ
ー

A
C
電
源
過
電
圧
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。
電
源
再
投
入
必
要
で
す
。

E
67

モ
ー
タ
電
源
過
電
圧
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
電
源
過
電
圧
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

E
68

要
リ
セ
ッ
ト
復
旧
タ
イ
プ
非
常
停
止
状
態（
エ
ラ
ー
で
は
あ
り
ま
せ
ん
。）

非
常
停
止
解
除
後
、
電
源
を
再
投
入
し
て
く
だ
さ
い
。

E
69

24
V

 I/
O
電
源
異
常

24
V

 I/
O
電
源
が
異
常
で
す
。

E
6A

要
リ
セ
ッ
ト
復
旧
タ
イ
プ
セ
ー
フ
テ
ィ
ゲ
ー
ト
オ
ー
プ
ン
状
態（
エ
ラ
ー
で
は
あ
り
ま
せ
ん
。）

セ
ー
フ
テ
ィ
ゲ
ー
ト
ク
ロ
ー
ズ
後
、
電
源
を
再
投
入
し
て
く
だ
さ
い
。

E
6B

シ
ャ
ッ
ト
ダ
ウ
ン
要
因
不
定
エ
ラ
ー

シ
ャ
ッ
ト
ダ
ウ
ン
要
因
が
不
定
で
す
。

E
6C

D
O
出
力
電
流
エ
ラ
ー

D
O
出
力
電
流
が
異
常
で
す
。

E
6D

駆
動
源
遮
断
リ
レ
ー
エ
ラ
ー

駆
動
源
遮
断
リ
レ
ー
溶
着
の
可
能
性
が
あ
り
ま
す
。

E
71

エ
ン
コ
ー
ダ
構
成
情
報
が
機
能
情
報
の
サ
ポ
ー
ト
範
囲
外

ド
ラ
イ
バ
ユ
ニ
ッ
ト
に
対
し
て
、
サ
ポ
ー
ト
範
囲
外
の
エ
ン
コ
ー
ダ
が
実
装
さ
れ
て
い
ま
す
。

E
72

モ
ー
タ
構
成
情
報
が
機
能
情
報
の
サ
ポ
ー
ト
範
囲
外

ド
ラ
イ
バ
ユ
ニ
ッ
ト
に
対
し
て
、
サ
ポ
ー
ト
範
囲
外
の
モ
ー
タ
が
実
装
さ
れ
て
い
ま
す
。

E
73

エ
ン
コ
ー
ダ
分
解
能
不
整
合
エ
ラ
ー

シ
ス
テ
ム
の
軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ
と
、
実
装
さ
れ
て
い
る
エ
ン
コ
ー
ダ
に
お
い
て
、
エ
ン
コ
ー
ダ
分
解
能
が

一
致
し
て
い
ま
せ
ん
。

E
74

エ
ン
コ
ー
ダ
分
周
率
不
整
合
エ
ラ
ー

シ
ス
テ
ム
の
軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ
と
、
実
装
さ
れ
て
い
る
エ
ン
コ
ー
ダ
に
お
い
て
、
エ
ン
コ
ー
ダ
分
周
率
が

一
致
し
て
い
ま
せ
ん
。

E
75

エ
ン
コ
ー
ダ

/ロ
ー
タ
リ
ー
種
別
不
整
合
エ
ラ
ー

シ
ス
テ
ム
の
軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ
と
、
実
装
さ
れ
て
い
る
エ
ン
コ
ー
ダ
に
お
い
て
、
エ
ン
コ
ー
ダ
リ
ニ
ア

/

ロ
ー
タ
リ
種
別
が
一
致
し
て
い
ま
せ
ん
。

E
76

エ
ン
コ
ー
ダ

A
B

S
/IN

C
種
別
不
整
合
エ
ラ
ー

シ
ス
テ
ム
の
軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ
と
、
実
装
さ
れ
て
い
る
エ
ン
コ
ー
ダ
に
お
い
て
、
エ
ン
コ
ー
ダ

A
B

S
/IN

C

種
別
が
一
致
し
て
い
ま
せ
ん
。

E
77

磁
極
セ
ン
サ
装
着
指
定
不
整
合
エ
ラ
ー

シ
ス
テ
ム
の
軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ
と
、
実
装
さ
れ
て
い
る
エ
ン
コ
ー
ダ
に
お
い
て
、
磁
気
セ
ン
サ
装
着
有
無

が
一
致
し
て
い
ま
せ
ん
。

E
78

ブ
レ
ー
キ
装
着
指
定
不
整
合
エ
ラ
ー

シ
ス
テ
ム
の
軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ
と
、
実
装
さ
れ
て
い
る
エ
ン
コ
ー
ダ
に
お
い
て
、
ブ
レ
ー
キ
装
着
指
定
が

一
致
し
て
い
ま
せ
ん
。

E
79

E
E

P
R

O
M
デ
ー
タ
設
定
ス
レ
ー
ブ
コ
マ
ン
ド
送
信
時
異
常
レ
ス
ポ
ン
ス
エ
ラ
ー

E
E

P
R

O
M
デ
ー
タ
設
定
ス
レ
ー
ブ
コ
マ
ン
ド
送
信
時
、
異
常
レ
ス
ポ
ン
ス
を
受
信
し
ま
し
た
。

E
7A

EE
PR

O
M
デ
ー
タ
設
定
ス
レ
ー
ブ
コ
マ
ン
ド
送
信
時
受
信
サ
イ
ズ

M
AX
サ
イ
ズ
オ
ー
バ
ー
エ
ラ
ー

E
E

P
R

O
M
デ
ー
タ
設
定
ス
レ
ー
ブ
コ
マ
ン
ド
送
信
時
、
受
信
サ
イ
ズ
が
限
界
値
を
超
え
て
い
ま
す
。

E
7B

モ
ー
タ
駆
動
電
源
通
電
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
駆
動
電
源
の
通
電
異
常
で
す
。

E
7C

レ
ジ
ス
タ
リ
ー
ド
ラ
イ
ト
テ
ス
ト
エ
ラ
ー

レ
ジ
ス
タ
リ
ー
ド
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

E
7D

直
線
移
動
軸
パ
ラ
メ
ー
タ
エ
ラ
ー

軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

38
,6

8,
1
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

E
7E

パ
ラ
メ
ー
タ
エ
ラ
ー

パ
ラ
メ
ー
タ
が
異
常
で
す
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

466466
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付　録
（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

N
o.
に
な
り
ま
す
。）

E
7F

ス
ト
ロ
ー
ク
パ
ラ
メ
ー
タ
エ
ラ
ー

軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

7,
8,

1
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

E
80

未
サ
ポ
ー
ト
カ
ー
ド
エ
ラ
ー

サ
ポ
ー
ト
し
て
い
な
い
カ
ー
ド
が

I/O
ス
ロ
ッ
ト
に
装
着
さ
れ
て
い
ま
す
。

E
81

自
動
割
付
優
先
カ
ー
ド
未
検
出
エ
ラ
ー

自
動
割
付
優
先
カ
ー
ド
を
検
出
で
き
ま
せ
ん
。

E
82

カ
ー
ド
不
整
合
エ
ラ
ー

I/O
ス
ロ
ッ
ト
カ
ー
ド
の
組
み
合
わ
せ
、
ま
た
は
、
装
着
位
置
に
問
題
が
あ
り
ま
す
。

E
83

I/O
ス
ロ
ッ
ト
カ
ー
ド
エ
ラ
ー

I/O
ス
ロ
ッ
ト
カ
ー
ド
異
常
で
す
。

E
84

分
解
能
関
連
パ
ラ
メ
ー
タ
エ
ラ
ー

軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ

N
o.

47
,5

0,
51

,4
4,

42
,4

3,
1,

37
等
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

E
85

ド
ラ
イ
バ
サ
ー
ボ
レ
デ
ィ

O
F

F
要
因
不
定
エ
ラ
ー

ド
ラ
イ
バ
サ
ー
ボ
レ
デ
ィ

O
F

F
要
因
が
不
定
で
す
。

E
86

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー（

F
B

V
C

C
E

R
）

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー（

F
B

V
C

C
E

R
）を
検
出
し
ま
し
た
。

E
87

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー（

F
B

P
O

W
E

R
）

フ
ィ
ー
ル
ド
バ
ス
エ
ラ
ー（

F
B

P
O

W
E

R
）を
検
出
し
ま
し
た
。

E
88

電
源
系
エ
ラ
ー（
そ
の
他
）

電
源
系
エ
ラ
ー（
そ
の
他
）を
検
出
し
ま
し
た
。
電
源

O
F

F
 －
＞

 O
N
の
間
隔
が
短
い
場
合
も
発
生
し
ま

す
。
電
源

O
F

F
後
は
、

5
秒
以
上
経
過
後
電
源

O
N
す
る
様
に
し
て
く
だ
さ
い
。

回
生
抵
抗
温
度
異
常
の
可
能
性
も
あ
り
ま
す
。

E
89

非
A

U
T

O
モ
ー
ド
時

S
C

IF
オ
ー
プ
ン
エ
ラ
ー（
サ
ー
ボ
使
用
中
）

A
U

T
O
モ
ー
ド
以
外
で
は
、
サ
ー
ボ
使
用
中
、

S
E

L
プ
ロ
グ
ラ
ム
か
ら
の
シ
リ
ア
ル

1
チ
ャ
ン
ネ
ル（

P
C

ソ
フ
ト
・

T
P
兼
用
ポ
ー
ト
）オ
ー
プ
ン
を
禁
止
し
て
い
ま
す
。（
安
全
の
為
）

E
8A

S
E

L
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ス
テ
ー
タ
ス
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
に
デ
ー
タ
が
正
常
に
書
き
込
ま
れ
て
い
な
い
、
ま
た
は
、
互
換
性
の
無
い
古
い
バ
ー

ジ
ョ
ン
で
書
き
こ
ま
れ
た
デ
ー
タ
で
す
。

E
8B

シ
ン
ボ
ル
定
義
テ
ー
ブ
ル
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ス
テ
ー
タ
ス
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
に
デ
ー
タ
が
正
常
に
書
き
込
ま
れ
て
い
な
い
、
ま
た
は
、
互
換
性
の
無
い
古
い
バ
ー

ジ
ョ
ン
で
書
き
こ
ま
れ
た
デ
ー
タ
で
す
。

E
8C

ポ
イ
ン
ト
デ
ー
タ
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ス
テ
ー
タ
ス
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
に
デ
ー
タ
が
正
常
に
書
き
込
ま
れ
て
い
な
い
、
ま
た
は
、
互
換
性
の
無
い
古
い
バ
ー

ジ
ョ
ン
で
書
き
こ
ま
れ
た
デ
ー
タ
で
す
。

E
8D

パ
ラ
メ
ー
タ
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ス
テ
ー
タ
ス
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
に
デ
ー
タ
が
正
常
に
書
き
込
ま
れ
て
い
な
い
、
ま
た
は
、
互
換
性
の
無
い
古
い
バ
ー

ジ
ョ
ン
で
書
き
こ
ま
れ
た
デ
ー
タ
で
す
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

467 467
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エ
ラ
ー

No
.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

F0
0

シ
ャ
ッ
ト
ダ
ウ
ン
エ
ラ
ー

(h
i_
sy
sd
wn
()

定
義
分

)
シ
ャ
ッ
ト
ダ
ウ
ン
エ
ラ
ー

(h
i_
sy
sd
wn
()

定
義
分

)
を
検
出
し
ま
し
た
。

FF
O
～

FF
F

シ
ャ
ッ
ト
ダ
ウ
ン
エ
ラ
ー

(h
i_
sy
sd
wn
()

定
義
分

)
シ
ャ
ッ
ト
ダ
ウ
ン
エ
ラ
ー

(h
i_
sy
sd
wn
()

定
義
分

)
を
検
出
し
ま
し
た
。

F0
3 
～
 F
58

シ
ャ
ッ
ト
ダ
ウ
ン
エ
ラ
ー
（
OS
 コ

ー
ル
エ
ラ
ー
）

シ
ャ
ッ
ト
ダ
ウ
ン
エ
ラ
ー
（
OS
 コ

ー
ル
エ
ラ
ー
）
を
検
出
し
ま
し
た
。

F6
0

シ
ス
テ
ム
ダ
ウ
ン
レ
ベ
ル
エ
ラ
ー

コ
ー
ル
手
順
ミ
ス
シ
ス
テ
ム
ダ
ウ
ン
レ
ベ
ル
エ
ラ
ー
コ
ー
ル
手
順
ミ
ス
を
検
出
し
ま
し
た
。

F6
1

イ
ン
タ
ー
プ
リ
タ
タ
ス
ク
終
了
タ
ス
ク

ID
 エ

ラ
ー

イ
ン
タ
ー
プ
リ
タ
タ
ス
ク
終
了
タ
ス
ク

ID
 エ

ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

F6
2

電
源
系
予
備
異
常
検
出
エ
ラ
ー

電
源
系
予
備
異
常
を
検
出
し
ま
し
た
。

F6
3

回
生
抵
抗
温
度
エ
ラ
ー

回
生
抵
抗
温
度
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

F6
4

AC
 電

源
過
電
圧
エ
ラ
ー

AC
 電

源
過
電
圧
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

F6
5

モ
ー
タ
電
源
過
電
圧
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
電
源
過
電
圧
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

F6
6

サ
ー
ボ
制
御
ア
ン
ダ
ー
ラ
ン
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
制
御
ア
ン
ダ
ー
ラ
ン
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

F6
7

FR
OM
 ラ

イ
ト
バ
ス
幅
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
へ
の
書
き
込
み
時
に
、
32
 ビ

ッ
ト
ロ
ン
グ
ワ
ー
ド
ア
ク
セ
ス
以
外
の
書
き
込
み
動
作

を
検
出
し
ま
し
た
。

F6
8

FR
OM
 ラ

イ
ト
プ
ロ
テ
ク
ト
エ
ラ
ー

書
き
込
み
保
護
状
態
（
DE
VC
TR
 内

 F
RM
WE
 ビ

ッ
ト
＝
１
）
の
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
領
域
へ
の
書
き
込
み
動

作
を
検
出
し
ま
し
た
。

F6
9

ブ
ー
ト
ウ
ォ
ッ
チ
ド
グ
エ
ラ
ー

FP
GA
 の

ブ
ー
ト
ウ
ォ
ッ
チ
ド
ッ
グ
検
出
が
発
生
し
ま
し
た
。
コ
ア
部
プ
ロ
グ
ラ
ム
が
正
常
に
動
作
し
て

い
な
い
可
能
性
が
あ
り
ま
す
。

F6
A 
～
 F
A0

未
定
義
例
外
・
割
込
エ
ラ
ー

定
義
さ
れ
て
い
な
い
例
外
・
割
り
込
み
が
発
生
し
ま
し
た
。

FB
0

TM
U0
 割

込
エ
ラ
ー

TM
U0
 割

込
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

FB
1

ア
プ
リ
部
コ
ー
ド

SD
RA
M 
コ
ピ
ー
エ
ラ
ー
（
サ
ム
チ
ェ
ッ
ク
）

FR
OM
 －

＞
 S
DR
AM

プ
ロ
グ
ラ
ム
コ
ピ
ー
後
相
当
セ
ク
シ
ョ
ン
同
士
の

4
バ
イ
ト
加
算
サ
ム
が
一
致
し
ま

せ
ん
。

FB
2

装
着
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M 
タ
イ
プ
不
整
合
（
ア
プ
リ
部
） 

ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
で
想
定
し
て
い
る
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M
タ
イ
プ
と
、
実
装
着
フ
ラ
ッ
シ
ュ

RO
M
タ
イ
プ
が
整

合
し
ま
せ
ん
。
ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
と
ハ
ー
ド
ウ
ェ
ア
の
組
み
合
わ
せ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

FB
8

未
定
義

NM
I 
エ
ラ
ー

定
義
さ
れ
て
い
な
い

NM
I 
割
り
込
み
が
発
生
し
ま
し
た
。

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

No
.
に
な
り
ま
す
。）

468

付　録
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エ
ラ
ー
表
（

M
A

IN
コ
ア
部
）（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

N
o.
に
な
り
ま
す
。）

A
70

S
C

IF
 オ
ー
バ
ー
ラ
ン
エ
ラ
ー

通
信
異
常
。
ノ
イ
ズ
、
接
続
機
器
、
通
信
設
定
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。（
ア
プ
リ
部
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
は

パ
ソ
コ
ン
と
接
続
し
、
当
社
製
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
ツ
ー
ル
使
用
の
こ
と
。）

A
71

S
C

IF
 フ
レ
ー
ミ
ン
グ
エ
ラ
ー

通
信
異
常
。
ノ
イ
ズ
、
通
信
ケ
ー
ブ
ル
の
シ
ョ
ー
ト
・
断
線
、
接
続
機
器
、
通
信
設
定
を
確
認
し
て
く
だ
さ

い
。（
ア
プ
リ
部
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
は
パ
ソ
コ
ン
と
接
続
し
、
当
社
製
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
ツ
ー
ル
使
用
の
こ
と
。）

A
72

S
C

IF
 パ
リ
テ
ィ
エ
ラ
ー

通
信
異
常
。
ノ
イ
ズ
、
通
信
ケ
ー
ブ
ル
の
シ
ョ
ー
ト
・
断
線
、
接
続
機
器
、
通
信
設
定
を
確
認
し
て
く
だ
さ

い
。（
ア
プ
リ
部
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
は
パ
ソ
コ
ン
と
接
続
し
、
当
社
製
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
ツ
ー
ル
使
用
の
こ
と
。）

A
73

IA
Iプ
ロ
ト
コ
ル
ヘ
ッ
ダ
エ
ラ
ー

通
信
プ
ロ
ト
コ
ル
異
常
。
ノ
イ
ズ
、
接
続
機
器
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。（
ア
プ
リ
部
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
は

パ
ソ
コ
ン
と
接
続
し
、
当
社
製
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
ツ
ー
ル
使
用
の
こ
と
。）

A
74

IA
Iプ
ロ
ト
コ
ル
タ
ー
ミ
ナ
ル

ID
エ
ラ
ー

通
信
プ
ロ
ト
コ
ル
異
常
。
ノ
イ
ズ
、
接
続
機
器
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。（
ア
プ
リ
部
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
は

パ
ソ
コ
ン
と
接
続
し
、
当
社
製
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
ツ
ー
ル
使
用
の
こ
と
。）

A
75

IA
Iプ
ロ
ト
コ
ル
コ
マ
ン
ド

ID
エ
ラ
ー

通
信
プ
ロ
ト
コ
ル
異
常
。
ノ
イ
ズ
、
接
続
機
器
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。（
ア
プ
リ
部
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
は

パ
ソ
コ
ン
と
接
続
し
、
当
社
製
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
ツ
ー
ル
使
用
の
こ
と
。）

A
76

IA
Iプ
ロ
ト
コ
ル
チ
ェ
ッ
ク
サ
ム
エ
ラ
ー

通
信
プ
ロ
ト
コ
ル
異
常
。
ノ
イ
ズ
、
接
続
機
器
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。（
ア
プ
リ
部
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
は

パ
ソ
コ
ン
と
接
続
し
、
当
社
製
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
ツ
ー
ル
使
用
の
こ
と
。）

A
77

モ
ト
ロ
ー
ラ

S
レ
コ
ー
ド
形
式
エ
ラ
ー

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
イ
ル
が
異
常
で
す
。
フ
ァ
イ
ル
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
78

モ
ト
ロ
ー
ラ

S
チ
ェ
ッ
ク
サ
ム
エ
ラ
ー

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
イ
ル
が
異
常
で
す
。
フ
ァ
イ
ル
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
79

モ
ト
ロ
ー
ラ

S
ロ
ー
ド
ア
ド
レ
ス
異
常

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
イ
ル
が
異
常
で
す
。
フ
ァ
イ
ル
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
7A

モ
ト
ロ
ー
ラ

S
書
込
ア
ド
レ
ス
オ
ー
バ
ー
異
常

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
イ
ル
が
異
常
で
す
。
フ
ァ
イ
ル
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
7B

フ
ラ
ッ
シ
ュ

 タ
イ
ミ
ン
グ
リ
ミ
ッ
ト
超
過
エ
ラ
ー（
ラ
イ
ト
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。（
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
）

A
7C

フ
ラ
ッ
シ
ュ

 タ
イ
ミ
ン
グ
リ
ミ
ッ
ト
超
過
エ
ラ
ー（
イ
レ
ー
ズ
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。（
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
）

A
7D

フ
ラ
ッ
シ
ュ

 ベ
リ
フ
ァ
イ
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ

/ラ
イ
ト
時
の
異
常
で
す
。（
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
）

A
7E

フ
ラ
ッ
シ
ュ

 A
C

K
タ
イ
ム
ア
ウ
ト

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ

/ラ
イ
ト
時
の
異
常
で
す
。（
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
）

A
7F

先
頭
セ
ク
タ

N
o.
指
定
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。（
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
）

A
80

セ
ク
タ
数
指
定
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。（
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
）

A
81

書
込
先
オ
フ
セ
ッ
ト
ア
ド
レ
ス
エ
ラ
ー（
奇
数
ア
ド
レ
ス
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ラ
イ
ト
時
の
書
き
込
み
ア
ド
レ
ス（
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
）が
異
常
で
す
。
ア
ッ
プ
デ
ー

ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
イ
ル
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
82

書
込
ソ
ー
ス
デ
ー
タ
バ
ッ
フ
ァ
ア
ド
レ
ス
エ
ラ
ー（
奇
数
ア
ド
レ
ス
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。（
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
）

A
83

コ
ー
ド
セ
ク
タ
ブ
ロ
ッ
ク

ID
無
効
エ
ラ
ー

新
品
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
で
あ
る
か
、ま
た
は
前
回
の
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
が
中
断
し
た
為
に
現
在
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
に
書
か
れ
て
い
る
プ
ロ
グ
ラ
ム
が
異
常
で
す
。
こ
の
ま
ま
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
で
き
ま
す
。

A
84

コ
ー
ド
セ
ク
タ
ブ
ロ
ッ
ク

ID
消
去
回
数
オ
ー
バ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
消
去
回
数
が
許
容
回
数
を
超
え
て
い
ま
す
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

469 469

付　録



※
付
録

434

付　録
（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

N
o.
に
な
り
ま
す
。）

A
85

イ
レ
ー
ス
未
完
了
時
、

F
R

O
M
ラ
イ
ト
要
求
エ
ラ
ー

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
、フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
イ
レ
ー
ズ
コ
マ
ン
ド
を
受
信
す
る
前
に
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
書
き

込
み
コ
マ
ン
ド
が
受
信
さ
れ
ま
し
た
。
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
イ
ル
が
正
常
で
あ
る
事
を
確
認

し
、
再
度
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
を
行
っ
て
く
だ
さ
い
。

A
86

A
B

S
エ
ン
コ
ー
ダ
電
池
電
圧
低
下
警
告（
ド
ラ
イ
バ
検
出
）

ア
ブ
ソ
デ
ー
タ
保
持
用
バ
ッ
テ
リ
ー
の
電
圧
が
低
下
し
て
い
ま
す
。
バ
ッ
テ
リ
接
続
確
認
、
ま
た
は
、
交

換
し
て
く
だ
さ
い
。

A
87

モ
ト
ロ
ー
ラ

S
バ
イ
ト
カ
ウ
ン
ト
エ
ラ
ー（
コ
ア
部
検
出
）

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
プ
ロ
グ
ラ
ム
フ
ァ
イ
ル
が
異
常
で
す
。
フ
ァ
イ
ル
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
88

伝
文
変
換
エ
ラ
ー（
コ
ア
部
検
出
）

受
信
伝
文
が
伝
文
フ
ォ
ー
マ
ッ
ト
と
一
致
し
な
い
か
、
不
正
な
デ
ー
タ
が
含
ま
れ
て
い
ま
す
。

上
位
通
信
デ
バ
イ
ス
か
ら
の
送
信
伝
文
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
89

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
タ
ー
ゲ
ッ
ト
未
指
定
エ
ラ
ー（
コ
ア
部
検
出
）

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
、
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
タ
ー
ゲ
ッ
ト
が
正
常
に
指
定
さ
れ
る
前
に
、
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
コ
マ
ン

ド
を
受
信
し
ま
し
た
。
適
切
な
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
用

P
C
ツ
ー
ル
を
使
用
し
て
い
る
か
、
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
用

P
C
ツ
ー
ル
の
タ
ー
ゲ
ッ
ト
指
定
等
の
設
定
が
正
し
い
か
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
8A

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
シ
ス
テ
ム
コ
ー
ド
エ
ラ
ー（
コ
ア
部
検
出
）

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
タ
ー
ゲ
ッ
ト
指
定
コ
マ
ン
ド
受
信
時
、
伝
文
中
の
シ
ス
テ
ム
コ
ー
ド
が
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
の

シ
ス
テ
ム
と
整
合
し
て
い
ま
せ
ん
。ア
ッ
プ
デ
ー
ト
用

P
C
ツ
ー
ル
の
タ
ー
ゲ
ッ
ト
指
定
等
の
設
定
を
確
認

し
て
く
だ
さ
い
。

A
8B

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
ユ
ニ
ッ
ト
コ
ー
ド
エ
ラ
ー（
コ
ア
部
検
出
）

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
タ
ー
ゲ
ッ
ト
指
定
コ
マ
ン
ド
受
信
時
、
伝
文
中
の
ユ
ニ
ッ
ト
コ
ー
ド
が
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
の

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
可
能
ユ
ニ
ッ
ト
と
整
合
し
て
い
ま
せ
ん
。ア
ッ
プ
デ
ー
ト
用

P
C
ツ
ー
ル
の
タ
ー
ゲ
ッ
ト
指

定
等
の
設
定
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

A
8C

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
デ
バ
イ
ス

N
o.
エ
ラ
ー（
コ
ア
部
検
出
）

ア
ッ
プ
デ
ー
ト
タ
ー
ゲ
ッ
ト
指
定
コ
マ
ン
ド
受
信
時
、
伝
文
中
の
デ
バ
イ
ス

N
o.
の
指
定
値
が
適
切
で
は

あ
り
ま
せ
ん
。ア
ッ
プ
デ
ー
ト
用

P
C
ツ
ー
ル
の
タ
ー
ゲ
ッ
ト
指
定
及
び
デ
バ
イ
ス

N
o.
等
の
設
定
を
確
認

し
て
く
だ
さ
い
。

A
8D

フ
ラ
ッ
シ
ュ

 ビ
ジ
ー
解
除
待
ち
タ
イ
ム
ア
ウ
ト（
コ
ア
部
検
出
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ
ま
た
は
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

A
8E

ユ
ニ
ッ
ト
種
別
エ
ラ
ー
（
コ
ア
部
検
出
）

コ
マ
ン
ド
受
信
伝
文
中
の
ユ
ニ
ッ
ト
種
別
が
異
常
で
あ
る
か
、
サ
ポ
ー
ト
し
て
い
な
い
種
別
で
す
。

C
D

0
駆
動
部
エ
ラ
ー（
ド
ラ
イ
バ
検
出
）

ド
ラ
イ
バ
か
ら
の
エ
ラ
ー
通
知
で
す
。

C
D

1
エ
ン
コ
ー
ダ
エ
ラ
ー（
ド
ラ
イ
バ
検
出
）

ド
ラ
イ
バ
か
ら
の
エ
ラ
ー
通
知
で
す
。

C
D

2
ド
ラ
イ
バ

C
P

U
異
常（
ド
ラ
イ
バ
検
出
）

ド
ラ
イ
バ
か
ら
の
エ
ラ
ー
通
知
で
す
。

C
D

3
サ
ー
ボ
制
御
異
常（
ド
ラ
イ
バ
検
出
）

ド
ラ
イ
バ
か
ら
の
エ
ラ
ー
通
知
で
す
。

C
D

4
コ
マ
ン
ド
異
常（
ド
ラ
イ
バ
検
出
）

ド
ラ
イ
バ
か
ら
の
エ
ラ
ー
通
知
で
す
。

C
D

5
モ
ー
タ
温
度
異
常（
ド
ラ
イ
バ
検
出
）

ド
ラ
イ
バ
か
ら
の
エ
ラ
ー
通
知
で
す
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

470470

付　録



※
付
録

435

付　録
（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

N
o.
に
な
り
ま
す
。）

E
90

コ
ア
部
コ
ー
ド
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ス
テ
ー
タ
ス
異
常

コ
ア
部
の
プ
ロ
グ
ラ
ム
が
異
常
で
す
。
メ
ー
カ
ー
に
連
絡
し
て
く
だ
さ
い
。

E
91

ア
プ
リ
部
コ
ー
ド
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
ス
テ
ー
タ
ス
異
常

ア
プ
リ
部
の
プ
ロ
グ
ラ
ム
が
異
常
で
す
。
メ
ー
カ
ー
に
連
絡
し
て
く
だ
さ
い
。

E
92

コ
ア
部
コ
ー
ド
サ
ム
エ
ラ
ー

コ
ア
部
の
プ
ロ
グ
ラ
ム
が
異
常
で
す
。
メ
ー
カ
ー
に
連
絡
し
て
く
だ
さ
い
。

E
93

ア
プ
リ
部
コ
ー
ド
サ
ム
エ
ラ
ー

ア
プ
リ
部
の
プ
ロ
グ
ラ
ム
が
異
常
で
す
。
メ
ー
カ
ー
に
連
絡
し
て
く
だ
さ
い
。

E
94

タ
イ
ミ
ン
グ
リ
ミ
ッ
ト
超
過
エ
ラ
ー（
フ
ラ
ッ
シ
ュ
イ
レ
ー
ズ
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。

E
95

フ
ラ
ッ
シ
ュ
ベ
リ
フ
ァ
イ
エ
ラ
ー（
フ
ラ
ッ
シ
ュ
イ
レ
ー
ズ
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。

E
96

フ
ラ
ッ
シ
ュ

A
C

K
タ
イ
ム
ア
ウ
ト（
フ
ラ
ッ
シ
ュ
イ
レ
ー
ズ
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。

E
97

先
頭
セ
ク
タ

N
o.
指
定
エ
ラ
ー（
フ
ラ
ッ
シ
ュ
イ
レ
ー
ズ
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。

E
98

セ
ク
タ
数
指
定
エ
ラ
ー（
フ
ラ
ッ
シ
ュ
イ
レ
ー
ズ
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
イ
レ
ー
ズ
異
常
で
す
。

E
99

タ
イ
ミ
ン
グ
リ
ミ
ッ
ト
超
過
エ
ラ
ー（
フ
ラ
ッ
シ
ュ
ラ
イ
ト
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

E
9A

フ
ラ
ッ
シ
ュ
ベ
リ
フ
ァ
イ
エ
ラ
ー（
フ
ラ
ッ
シ
ュ
ラ
イ
ト
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

E
9B

フ
ラ
ッ
シ
ュ

A
C

K
タ
イ
ム
ア
ウ
ト（
フ
ラ
ッ
シ
ュ
ラ
イ
ト
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

E
9C

書
込
先
オ
フ
セ
ッ
ト
ア
ド
レ
ス
エ
ラ
ー（
フ
ラ
ッ
シ
ュ
ラ
イ
ト
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

E
9D

書
込
ソ
ー
ス
デ
ー
タ
バ
ッ
フ
ァ
ア
ド
レ
ス
エ
ラ
ー（
フ
ラ
ッ
シ
ュ
ラ
イ
ト
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
ラ
イ
ト
異
常
で
す
。

E
9E

ウ
ォ
ッ
チ
ド
グ
リ
セ
ッ
ト
発
生
エ
ラ
ー

W
D

T（
ウ
ォ
ッ
チ
ド
ッ
グ
タ
イ
マ
ー
）の
マ
ニ
ュ
ア
ル
リ
セ
ッ
ト（
異
常
検
出
）が
発
生
し
ま
し
た
。

E
9F

B
L
＝

1
中
例
外
発
生
エ
ラ
ー（

N
M

I中
）

C
P

U
の
ス
テ
ー
タ
ス
レ
ジ
ス
タ
の
ブ
ロ
ッ
ク
ビ
ッ
ト
が

1
の
時
に
、
例
外
が
発
生
し
ま
し
た
。（

N
M

I中
）

E
A

0
B

L
＝

1
中
例
外
発
生
エ
ラ
ー（

N
M

I以
外
中
）

C
P

U
の
ス
テ
ー
タ
ス
レ
ジ
ス
タ
の
ブ
ロ
ッ
ク
ビ
ッ
ト
が

1
の
時
に
、例
外
が
発
生
し
ま
し
た
。（

N
M

I以
外
中
）

E
A

1
命
令
・
デ
ー
タ

T
LB
多
重
ヒ
ッ
ト
例
外
リ
セ
ッ
ト

仮
想
ア
ド
レ
ス
に
一
致
す
る

T
LB
エ
ン
ト
リ
が
複
数
存
在
し
た
時
に
発
生
し
ま
す
。

E
A

2
未
定
義
例
外
・
割
込
エ
ラ
ー

定
義
さ
れ
て
い
な
い
例
外
・
割
り
込
み
が
発
生
し
ま
し
た
。

E
A

3
A

C
電
源
遮
断
検
出
エ
ラ
ー

A
C
電
源
遮
断
を
検
出
し
ま
し
た
。

E
A

4
電
源
系
予
備
異
常
検
出
エ
ラ
ー

電
源
系
予
備
異
常
を
検
出
し
ま
し
た
。

E
A

5
回
生
抵
抗
温
度
エ
ラ
ー

回
生
抵
抗
温
度
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

E
A

6
A

C
電
源
過
電
圧
エ
ラ
ー

A
C
電
源
過
電
圧
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

E
A

7
モ
ー
タ
電
源
過
電
圧
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
電
源
過
電
圧
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

E
A

8
F

R
O

M
ラ
イ
ト
バ
ス
幅
エ
ラ
ー

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
へ
の
書
き
込
み
時
に
、

32
ビ
ッ
ト
ロ
ン
グ
ワ
ー
ド
ア
ク
セ
ス
以
外
の
書
き
込
み
動
作

を
検
出
し
ま
し
た
。

E
A

9
F

R
O

M
ラ
イ
ト
プ
ロ
テ
ク
ト
エ
ラ
ー

書
き
込
み
保
護
状
態
（

D
E

V
C

T
R
内

 F
R

M
W

E
ビ
ッ
ト
＝

1）
の
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
領
域
へ
の
書
き
込

み
動
作
を
検
出
し
ま
し
た
。

E
A

A
S

D
R

A
M
ラ
イ
ト
・
リ
ー
ド
テ
ス
ト
エ
ラ
ー

S
D

R
A

M
が
異
常
で
す
。
メ
ー
カ
ー
に
相
談
し
て
く
だ
さ
い
。

E
A

B
ア
プ
リ
部
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
用

S
C

IF
送
信
キ
ュ
ー
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

送
信

Q
U

E
で
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
が
発
生
し
ま
し
た
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

471 471

付　録
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付
録
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付　録

E
A

C
サ
ー
ボ
制
御
ア
ン
ダ
ー
ラ
ン
エ
ラ
ー

サ
ー
ボ
制
御
ア
ン
ダ
ー
ラ
ン
エ
ラ
ー
を
検
出
し
ま
し
た
。

E
A

D
ブ
ー
ト
エ
ラ
ー

F
P

G
A
の
ブ
ー
ト
ウ
ォ
ッ
チ
ド
ッ
ク
検
出
が
発
生
し
ま
し
た
。
コ
ア
部
プ
ロ
グ
ラ
ム
が
正
常
に
動
作
し
て

い
な
い
可
能
性
が
あ
り
ま
す
。

E
A

E
ア
プ
リ
部
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
用

S
C

IF
受
信
キ
ュ
ー
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

外
部
よ
り
、
過
剰
な
デ
ー
タ
を
受
信
し
て
い
ま
す
。（
ア
プ
リ
部
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
時
は
パ
ソ
コ
ン
、
及
び
当

社
製
ア
ッ
プ
デ
ー
ト
ツ
ー
ル
を
使
用
し
て
い
る
事
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。）

E
A

F
装
着
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
タ
イ
プ
不
整
合（
コ
ア
部
）

ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
で
想
定
し
て
い
る
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
タ
イ
プ
と
、実
装
着
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
タ
イ
プ
が

整
合
し
ま
せ
ん
。
ソ
フ
ト
ウ
ェ
ア
と
ハ
ー
ド
ウ
ェ
ア
の
組
み
合
わ
せ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

E
B

0
未
定
義

N
M

Iエ
ラ
ー（
コ
ア
部
）

定
義
さ
れ
て
い
な
い

N
M

I割
り
込
み
が
発
生
し
ま
し
た
。

E
B

1
F

P
G

A
ラ
イ
ト
・
リ
ー
ド
テ
ス
ト
エ
ラ
ー
（
コ
ア
部
）

F
P

G
A
の
ラ
イ
ト

/リ
ー
ド
異
常
で
す
。

E
B

2
フ
ラ
ッ
シ
ュ
ビ
ジ
ー
解
除
待
ち
タ
イ
ム
ア
ウ
ト
（
コ
ア
部
検
出
）

フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
動
作
異
常
で
す
。
フ
ラ
ッ
シ
ュ

R
O

M
の
ビ
ジ
ー
状
態
が
解
除
さ
れ
ま
せ
ん
。

エ
ラ
ー

N
o.

エ
ラ
ー
名
称

内
容
・
対
処
方
法
等

（
パ
ネ
ル
ウ
ィ
ン
ド
で
は
、
Ｅ
の
後
の
３
桁
が
エ
ラ
ー

N
o.
に
な
り
ま
す
。）

472472

付　録
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◎PSELトラブルシューティング

オプションのパネルユニットを接続した場合、エラー発生時にパネルウインドにエラーNo.を表示します。
通常、電源を立ち上げた時は“rdy”“Ardy”の表示になりプログラム実行時は“P01”などの表示になり
ます。
エラーが発生した場合は、“EA1D”などの表示になり表示の先頭に“Ｅ”を表示します。（一部“Ｅ”表
示しないエラーもあります）

エラーの原因を取り除いた後、エラーNo.により、エラーリセットで復旧できる場合、電源再投入を行わ
ないと復旧できない場合があります。
また、パネルウインドウの LEDに出力する場合、しない場合があります。
詳しくは、「◎エラーレベル管理について」を参照してください。

状態 

電源立ち上げ時 

プログラム実行時 

エラーが発生した場合 

パネルウインドウ表示 

rdy．Ardy 

P01.P64など 

EA1D.ED03など 

＊アルファベット表示でＢ.Ｄは小文字表示になります。 

474474
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ト
ラ
ブ
ル
シ
ュ
ー
テ
ィ
ン
グ
（
主
な
エ
ラ
ー
の
原
因
と
対
策
）

エ
ラ
ー

N
o.

　
　
　
　
エ
ラ
ー
名
称

　
　
　
原
因

対
策

dC
F

E
rG

en
b

C
9C

91
4

C
A

2

C
A

5

C
6b

D
C
電
源
遮
断

非
常
停
止

（
エ
ラ
ー
で
は
あ
り
ま
せ
ん
）

セ
ー
フ
テ
ィ
ゲ
ー
ト
オ
ー
プ
ン
中

Z
相
位
置
不
良
エ
ラ
ー

ア
ブ
ソ
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ

バ
ッ
テ
リ
電
圧
異
常

停
止
偏
差
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

偏
差
オ
ー
バ
ー
フ
ロ
ー
エ
ラ
ー

瞬
時
停
電
、
電
圧
ド
ロ
ッ
プ
し
て
い
る
。

非
常
停
止
が
入
力
さ
れ
て
い
る
。

セ
ー
フ
テ
ィ
ゲ
ー
ト
が
オ
ー
プ
ン
に
な
っ
て
い
る
。

Z
相
位
置
不
良
、原
点
復
帰
時
の
反
転
量
が
少
な
い
。

P
G
ケ
ー
ブ
ル
を
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
か
ら
外
し
た
。

導
入
後
、
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
を
行
っ
て

い
な
い
。

ア
ブ
ソ
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
の
電
圧

が
下
が
っ
た
。

メ
カ
的
に
動
作
で
き
な
い
。

メ
カ
的
に
支
障
が
な
い
場
合
は
、
パ
ワ
ー
ス
テ
ー

ジ
ボ
ー
ド
の
故
障
。

メ
カ
的
に
動
作
で
き
な
い
。

電
源
電
圧
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。（

D
C

24
V
仕
様
）

非
常
停
止
入
力
は
以
下
の
４
つ
で
す
。

１
．
テ
ィ
ー
チ
ン
グ

B
O

X
の
非
常
停
止
ボ
タ
ン

２
．
シ
ス
テ
ム
コ
ネ
ク
タ
の
入
力
端
子
。

３
．
前
面
パ
ネ
ル
上
の
ポ
ー
ト
ス
イ
ッ
チ
が
マ
ニ

　
　
ュ
ア
ル
側
に
な
っ
て
い
る
。

　
　（
テ
ィ
ー
チ
ン
グ

B
O

X
、パ
ソ
コ
ン
ソ
フ
ト
　

　
  の
コ
ネ
ク
タ
が
接
続
さ
れ
て
い
な
い
）

４
．
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
が
セ
ン
サ
ー
仕
様
に
な
っ

　
　
て
い
て
ス
ラ
イ
ダ
が
ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
の
両

　
　
端
で
停
止
し
て
い
る
。

シ
ス
テ
ム
コ
ネ
ク
タ
の
配
線
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
内
に
異
物
が
無
い
か
確
認
し
て

く
だ
さ
い
。

取
付
け
ボ
ル
ト
が
ス
ラ
イ
ダ
に
干
渉
し
て
い
な
い

か
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

＊
軸
別
パ
ラ
メ
ー
タ

N
O

22
を
“

10
0”
に
変
更
し

　
て
く
だ
さ
い
。

P
G
ケ
ー
ブ
ル
を
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
に
接
続
後
、
ア
ブ

ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
を
行
っ
て
く
だ
さ
い
。

ア
ブ
ソ
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ
バ
ッ
テ
リ
を
交
換
後
、

ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト
を
行
っ
て
く
だ
さ
い
。

ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
取
付
け
ボ
ル
ト
が
軸
内
部
で
干
渉

し
て
い
な
い
か
、ス
ラ
イ
ダ
取
付
物
が
、周
囲
の
メ

カ
部
に
干
渉
し
て
い
な
い
か
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

基
板
交
換

ア
ク
チ
ュ
エ
ー
タ
取
付
け
ボ
ル
ト
が
軸
内
部
で
干
渉

し
て
い
な
い
か
、ス
ラ
イ
ダ
取
付
物
が
、周
囲
の
メ

カ
部
に
干
渉
し
て
い
な
い
か
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。
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d0
3

d0
6

69
0

d1
9

d1
8

80
7

エ
ン
コ
ー
ダ
カ
ウ
ン
ト
エ
ラ
ー

エ
ン
コ
ー
ダ
受
信
デ
ー
タ
エ
ラ
ー

モ
ー
タ
過
電
流
エ
ラ
ー

エ
ン
コ
ー
ダ
受
信
タ
イ
ム
ア
ウ
ト

エ
ラ
ー

速
度
ル
ー
プ
ア
ン
ダ
ー
ラ
ン
エ
ラ
ー

シ
ャ
ッ
ト
ダ
ウ
ン
リ
レ
ー

E
R

ス
テ
ー
タ
ス

エ
ン
コ
ー
ダ
の
不
良
あ
る
い
は
ゴ
ミ
の
付
着
。

エ
ン
コ
ー
ダ
ケ
ー
ブ
ル
の
断
線
。

モ
ー
タ
コ
イ
ル
損
傷
。

モ
ー
タ
コ
イ
ル
の
損
傷
で
な
け
れ
ば
ド
ラ
イ
バ

C
P

U
ボ
ー
ド
の
故
障
。（
モ
ー
タ
動
力
ケ
ー
ブ
ル

の
接
続
さ
れ
て
い
る
基
板
）

エ
ン
コ
ー
ダ
ケ
ー
ブ
ル
の
断
線
。

エ
ン
コ
ー
ダ
ケ
ー
ブ
ル
に
乗
っ
た
ノ
イ
ズ
に
よ
り

ド
ラ
イ
バ

C
P

U
基
板
が
故
障
。

電
源
ボ
ー
ド
の
ト
ラ
ン
ジ
ス
タ
の
破
損
。

（
電
源
ケ
ー
ブ
ル
の
接
続
さ
れ
て
い
る
基
板
）

モ
ー
タ
カ
バ
ー
を
外
し
、
コ
ー
ド
ホ
イ
ー
ル
に

O
A

機
器
用
の
洗
浄
エ
ア
ス
プ
レ
ー
等
を
吹
き
か
け
て

く
だ
さ
い
。

そ
れ
で
も
直
ら
な
い
場
合
は
エ
ン
コ
ー
ダ
の
交
換
、

再
調
整
が
必
要
で
す
。

エ
ン
コ
ー
ダ
ケ
ー
ブ
ル
を
交
換
し
て
く
だ
さ
い
。

U
V

W
相
の
相
関
抵
抗
を
測
定
し
、
抵
抗
値
異
な
る

場
合
は
焼
損
。
モ
ー
タ
交
換
が
必
要
で
す
。

抵
抗
値
が
ほ
ぼ
同
一
で
あ
れ
ば
焼
損
で
は
あ
り
ま

せ
ん
。

基
板
交
換
が
必
要
で
す
。

エ
ン
コ
ー
ダ
ケ
ー
ブ
ル
を
交
換
し
て
く
だ
さ
い
。

基
板
交
換
と
ノ
イ
ズ
対
策
が
必
要
で
す
。

基
板
交
換
が
必
要
で
す
。

エ
ラ
ー

N
o.

　
　
　
　
エ
ラ
ー
名
称

　
　
　
原
因

対
策
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トラブル連絡シート

トラブル連絡シート 年　　　月　　　日 

会社名 

TEL
IA購入先 

S. No.（製造番号） 

〔1〕軸数 

型式 

1. 動作しない　　　　　　　2. 位置ズレする　　　　　　　3. 暴走する 

4. エラーが発生する　エラーコード =

5. その他（　　　　　　　　　　　　　　　　　　） 

頻度 =

発生状況 

1. システム立上げ時　　　2. 稼働中（稼働してから　　　年　　　ヶ月） 

部署名 

FAX

購入日 

製造日 

（内） 

お名前 様 

年　　　月　　　日 

年　　　月　　　日 

軸 

〔2〕異常内容は？ 

〔3〕異常発生頻度, どんな時に発生するか？ 

〔4〕トラブル発生時期は？ 

〔5〕使用状況は？ 

〔6〕負荷状況は？ 

〔7〕特殊仕様は？（オプション等） 

1. 水平　　　2. 水平 ＋ 垂直 

1. ワーク搬送　　　2. 押しつける動作　　　3. 負荷は約　　　　kg

4. 速度は約　　　　mm/sec

478478
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PSEL　プログラム支援サービスの御案内

セットメーカー・エンドユーザーの皆様へ

　弊社では、お客様の「プログラム支援サービス」を無料で実施致しております。お客様のサポー
トが目的ですが、次の条件及び制約事項がございますので、主旨をご理解いただき、存分にご活用く
ださい。

【条件】
1. 入出力点数は、標準 I／ Oボードの範囲内とします。
この範囲内でお客様の設計された I／ O割り付け表を添付してください。

2. フローチャートを作成してください。【注１】
どのような処理をしたいのか？　具体的な詳細フローチャートをお書きください。フローチャー
トが用意できない場合は、シーケンス動作文を詳しく、また順序に従って、箇条書きにして作
成してください。

3. お客様のコントローラの仕様、ご購入先の販売店、御社のご担当者名とご連絡先（TEL & FAX）
を明記の上、下記宛にFAX送付してください。（※本紙末尾添付の『申込書』をご利用ください）

【制約事項】
1. 本サービスは、お客様のプログラム作成を支援するのが目的です。ご提供いただくフローチャー
トの精度により出来上がりの完成度も異なります。また、最後の仕上げは、お客様自身にお願
いします。

2. お客様からのご依頼が多数になりますと、短期間には処理出来ない事態が発生する事も予想さ
れます。回答に時間がかかりそうな場合は、お客様にその旨をご連絡申し上げます。

3. プログラムのステップ数は、総計１００ステップを目安とします。これ以上の大きなプログラ
ムの場合は、途中（１００ステップ）までのご支援、または別途有償にて御見積をさせていた
だきます。

4. ポジションデータのように、実機でのデータ取りが必要な部分は、お客様自身にてお願いします。

無料回線 （FAX）0 1 2 0－1 1 9－4 8 6　　（TEL）0 1 2 0－1 1 9－4 8 0

  ㈱ IAI  営業技術課「ＰＳＥＬプログラム支援サービス係」

479 479
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【注１】フローチャートは、処理記号（長方形）、条件判断（分岐）記号（菱形）、ターミナル記号（楕円
形）で書かれたもので結構です。

1．フローチャートの書き方（例）
　
装置の動作が以下の文章のように表わせる場合を例にします。

① １軸移動、押しボタン SWがONするまで待ちます。
② 押しボタン SWがONしている間、１軸は移動し、OFFしたところで停止します。

尚、この時の移動速度は２００mm/secとします。
③ ２軸移動、押しボタン SWがONするのを待ちます。
④ 押しボタン SWがONしている間、２軸は移動し、OFFしたところで停止します。
⑤ ハンド制御部へ移動命令を出力します。
⑥ ハンド制御部の動作完了入力を待ちます。
⑦ 入力後、待機位置に移動します。
さて、以上の動作をさせたいものとして、この場合の動作フローチャートは次のようになります。

ＳＯＬ１＝ＯＮ 
ＬＡＭＰ２＝ＯＦＦ 
・・・・・・・・・ 

処理 
端子 

処理名称や 
　　タスク名称 

判断 

Ｎ 

Ｙ 

もしＸＸならば 

ハンド制御部 

動作ポジション 

作業原点 

１軸 

任意 

任
意 

２
軸 

スタート 

２軸SW ON

１軸SW ON

１軸SW OFF

２軸SW OFF

１軸正方向動作 

１軸動作停止 

２軸正方向動作 

２軸動作停止 

ハンド制御部起動指令 ON

完了 

ハンド制御部起動指令 OFF

待機位置移動 

N

N

N

N

N

動作フローチャート 

Y

Y

Y

Y

Y

480
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インクリメント仕様では、必ず、①の動作以前にアクチュエータの原点復帰動作が必要になります。
また、演算（計算）をさせる場合にはどの桁まで求めたいか、どれくらいの精度があれば良いかも必要
な事項になります。これらは、文章で示してください。指定がないと、適当な方法を取らせていただきま
すが、実数での計算の場合、浮動小数点演算を行う関係上、精度は相応のものになります。

2．ポジション　データ　リスト
　
お客様で実データを設定していただく事が前提ですので、今回は略図上に必要に応じて単にP１-P××
という表現で示していただければ結構です。

3．入出力割り付け　リスト（必ずご提出願います）
　
外部入出力の割り付けは絶対に必要です。内部フラグを立てる場合はバッテリーバックアップをしたい
か？　したくないか？　等も明記してください。

【入出力割り付け　リスト（例）】

スイッチ等の仕様に特記事項がない場合、モーメンタリースイッチのA接点タイプとみなします。出力
負荷の実接続は、お客様の責任において行っていただきますので、特に提出リストに記入の必要はありま
せん。但し、ダイレクトに駆動出来る負荷には制限がある事をご承知置きください。

入力信号  番号 名称　シンボル等 仕　　様 備　　考
1 １軸移動指令 SW 押しボタン SW

5 ２軸移動指令 SW 押しボタン SW

6 ハンド部動作完了信号 外部コントローラ オープンコレクター
13 Z軸シリンダー上限 メカリミット SW

14 Z軸シリンダー下限 メカリミット SW

15 起動信号 押しボタン SW

出力信号  番号 名称　シンボル等 備　　考
302 ハンド部起動出力
303 Z軸シリンダー SOL DC24V2.5W

304 Z軸チャック SOL DC24V2.5W

305 運転中ランプ LED

306 外部表示灯 2 LED

307 外部表示灯 3 LED

481 481
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区　　分 ポート No.  信号名（名称、シンボル等） 仕　　様 備　　考
000

001

002

003

004

005

006

007

008

009

010

011

012

013

014

015

016

017

018

019

020

021

022

023

300

301

302

303

304

305

306

307

I/Oリスト（入出力割付）

出力
(OUTPUT)

入力
(INPUT)

482
447
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PSEL プログラム支援サービス　申込書 

※フローチャートの作成が苦手な方は、前記のフローチャートの書き方（例）のようなシーケン 
ス動作文でも受け付けます。いずれの場合も、ご自分がプログラムする身になって、説明を書い 
てください。それが、後でそのまま使えるプログラムにする秘訣でもあります。またお送りいた 
だいたオリジナル資料は必ずお客様で保管願います。 

FAX 送信先 

フリーダイヤル （FAX）０１２０-１１９-４８６ 

IAI 営業技術課「PSELプログラム支援係」 ㈱ 

無料回線 

貴 社 名  御　申　込　日 平成 年 月 日  

御 担当者名  御連絡 先 （TEL） 

御購入代理店様名 御連絡 先 （ FAX） 

PSELコントローラ　型　式 

PSELコントローラ製造番号 

アクチュエータ　型 式 １  （Ｘ） 軸 

２ （Ｙ） 軸 

添付資料チェックリスト 
□フローチャートまたは動作シーケンス文 

（ご提出書類をご確認ください ） 
□Ｉ/Ｏリスト 

□動作ポジション図（概略位置図 ） 

＊受付日（弊社記入欄 ） 

＊備　考（弊社記入欄 ） 

✄
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付　録



※
付
録

447

付　録

PSEL プログラム支援サービス　申込書 

※フローチャートの作成が苦手な方は、前記のフローチャートの書き方（例）のようなシーケン 
ス動作文でも受け付けます。いずれの場合も、ご自分がプログラムする身になって、説明を書い 
てください。それが、後でそのまま使えるプログラムにする秘訣でもあります。またお送りいた 
だいたオリジナル資料は必ずお客様で保管願います。 

FAX 送信先 

フリーダイヤル （FAX）０１２０-１１９-４８６ 

IAI 営業技術課「PSELプログラム支援係」 ㈱ 

無料回線 

貴 社 名  御　申　込　日 平成 年 月 日  

御 担当者名  御連絡 先 （TEL） 

御購入代理店様名 御連絡 先 （ FAX） 

PSELコントローラ　型　式 

PSELコントローラ製造番号 

アクチュエータ　型 式 １  （Ｘ） 軸 

２ （Ｙ） 軸 

添付資料チェックリスト 
□フローチャートまたは動作シーケンス文 

（ご提出書類をご確認ください ） 
□Ｉ/Ｏリスト 

□動作ポジション図（概略位置図 ） 

＊受付日（弊社記入欄 ） 

＊備　考（弊社記入欄 ） 

✄
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変更履歴

改定日 改定内容

2007.04

2008.02

2008.08

2009.01

初版

第 2 版

・付録　「対応アクチュエータ仕様一覧」追加

・付録　「1.1　I/O パラメータ」追加

・付録　「1.2　I/O 機能一覧表」追加

・誤記等訂正

第 3 版

・「ロータリーアクチュエータを多回転仕様でご使用になる場合について」追加

・付録　パラメータ活用　「4.　サーボゲイン調整」追加

・誤記等訂正

第 4 版

・「CE マークについて」追加

・P17、表　「最大入力電流」

  　　   仕様　10.2A → 4.0A　　備考　6.1A/ １軸→ 2.0A/1

・P139、[機能 ] MOVD，MODI → MOVD，MVDI

・誤記等訂正

第 5 版

・P47 ～ 58、357、358 簡易アブソユニットの内容追加。

・P383、I/O パラメータ　No.14 ～ No.18　ネットワークシステム関連内容追加

・P387、I/O パラメータ　No.120　ネットワークシステム関連内容追加

・P387、388、I/O パラメータ　No.225 ～ 227

 　　　 ネットワークシステム関連内容追加

・P393、全軸共パラメータ　No.10　TP ポジション移動軸初期値内容追加

・P395、軸別パラメータ　No.10　原点復帰方法の備考欄内容追記

・P396、軸別パラメータ　No.27　mm/sec → 0.1deg/sec

・P396、軸別パラメータ　No.46　ABS ユニット使用選択内容追加

・P397、軸別パラメータ　No.65

 　　　 シンクロ相手軸 No. の備考欄内容追記

・P398、軸別パラメータ

 　　　 No.86、87、89、90、92、93、95、96 備考欄の内容変更

・P415、416、エラー No．420、41B、41C、41D 追加
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改定日 改定内容

2009.01

2010.04

2010.07

2010.09

2010.10

第 5 版

・P417、エラー No．619 追加

・P421、エラー No．6BB、6BC 追加

・P438、エラー No．D12 の備考欄に簡易アブソ関連の内容追記

・P439、エラー No．D1D の備考欄の内容変更

・P441、エラー No．D75、D76 追加

・P447、エラー No．F00、FF0 ～ FFF に分割記載

第 6 版

・表紙を開けて最初のページに ｢お使いになる前に ｣を追加

・目次前の ｢安全上のご注意 ｣を削除し、目次直後に ｢安全ガイド ｣を追加

・P355、付録の ｢対応アクチュエータ仕様一覧 ｣を ｢接続可能なアクチュエー

タの仕様一覧 ｣に差替え

・P369、付録に ｢押付け力と電流制限値 ｣を追加

・最終ページに ｢変更履歴 ｣を追加

・裏表紙を最新版に（本社と営業所の住所番地変更、エイト 24 時間対応等）

第 7 版

・ P65､167､168､307､309､311､317､321､328､331､336､341､349､383､397 のサー

ボオンの説明の後に「サーボ ON 時の位置」の警告文を追加

第 9 版

・ CE マークについてを再掲載

第 10 版

・ P88: 図± 2000000.000mm →±99999.999mm

・ P141:「シンクロ従軸の現在位置読取りも可能です。」削除

・ P208:「13 ～ 20：イーサネット（オプション）専用」削除

・ P411:「※シンクロスレーブ軸は、シンクロマスター軸に従う。」削除

・ P415: 図「ビット 4-7」削除

・ P437: エラー No.42F 追加

・ P439: エラー No.636、637 削除

・ P440: エラー No.646 ～ 650、652、655 削除

・ P442: エラー No.6B6 追加

・ P443: エラー No.80F、810 削除

・ P449: エラー No.B10、B1B ～ B20 削除

・ P450: エラー No.B21、B22 削除

・ P453: エラー No.C52「バックアップ SRAM データ破壊エラー」→「バックアッ

プ RAM データ（SBM）破壊エラー
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改定日 改定内容

2010.10 第 10 版

・ P454: エラー No.C71、C72 削除

・ P456: エラー No.C9A ～ C9C 削除

・ P459: エラー No.D01 ～ D06、D08、D0C 削除

・ P460: エラー No.D19、D1C ～ D1F、D22 ～ D24 削除

・ P462: エラー No.D6B 削除

・ P464: エラー No.E39 削除

・ P465: エラー No.E49 ～ E4F 削除
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2011.04 第 11版

・CEマーキングのページを差し替え
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