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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いただき、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・保守などについて解説しており、安全にお使いいた

だくため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いただき、十分理解した上で安全にお使いいただきますよう、

お願いいたします。 

 

取扱説明書は、当社のホームページから無償でダウンロードできます。 

初めての方はユーザー登録が必要となります。 

URL： www.iai-robot.co.jp/data_dl/CAD_MANUAL/ 

 

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、タブレットなどに表示してすぐに確認できるようにしてください。 

 

取扱説明書をお読みになった後も、本製品を取扱われる方が必要なとき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する場合が 

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問合わせしてください。 

●この取扱説明書の全部または一部を無断で使用・複製することはできません。 

●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。 



 
 
 
 

ﾊﾟｿｺﾝの PCON､ACON､DCON､SCON､ERC2､ERC3､ROBONET､PSEP､ASEP､DSEP､MSEP、
MSCON､MCON､RCON ｺﾝﾄﾛｰﾗおよびｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰからの切り離しについて 

 

※AUTO/MANU ｽｲｯﾁ付きの PCON､ACON､DCON､SCON､ROBONET､MSEP､MSCON､MCON､RCON ｺﾝﾄﾛｰﾗは､

必ず､切り離し後は､AUTO/MANU ｽｲｯﾁを､AUTO にしてください｡ 

 

※AUTO/MANU ｽｲｯﾁの無い PCON､ACON､ERC2､ERC3､PSEP､ASEP､DSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗおよびｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰは､

必ず､ﾒｲﾝ画像の MANU 動作ﾓｰﾄﾞを､｢ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 2｣に設定した後に切り離してください｡(｢3.2

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝによる操作｣を参照ください｡) 

 

(注)AUTO/MANU ｽｲｯﾁのないｺﾝﾄﾛｰﾗに接続を行った場合､以下の状況が発生します｡ 

ｹﾞｰﾄｳｪｲﾕﾆｯﾄ､SIO 変換器に接続して､ｺﾝﾄﾛｰﾗの設定を行った場合､以下の状況が発生します｡ 

●｢ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ 1｣､｢ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ 2｣の設定のまま切り離した場合は､I/Oが無効となり､PLCからの

ｺﾝﾄﾛｰﾙができなくなります｡ 

●｢ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 1｣の設定のまま切り離した場合は､PLCからの指令に関係なく､最高速度がﾊﾟﾗﾒｰ

ﾀに設定された安全速度となります｡ 
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ｿﾌﾄｳｪｱ使用許諾契約書 

 
本製品を開封する前に､ｿﾌﾄｳｪｱ使用許諾契約書（以下「本契約書」といいます。）をお読みく
ださい｡ 
本契約書は、本製品のﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ（以下「本ｿﾌﾄｳｪｱ」という。）に適用されます。 
本ｿﾌﾄｳｪｱを使用することにより､お客様は本契約書に同意されたものとします｡本契約書に
同意されない場合､本ｿﾌﾄｳｪｱを使用することはできません｡ 
同意されない場合は､未使用の本製品を弊社に返却いただければ､代金をお返しいたします｡ 
 
株式会社アイエイアイ(以下｢甲｣といいます)は､本契約書と共に提供する本ｿﾌﾄｳｪｱを非独占
的に使用する譲渡不能な権利を下記条項に基づき許諾し､お客様（以下｢乙｣といいます。）も
下記の条項に同意するものとします｡ 
 

記 
1.契約期間 
本契約は､乙が本ｿﾌﾄｳｪｱを開封した時から発効し､乙が甲に文書で申し入れるか､または第 3
項の規定により解除されるまで有効とします｡ 
 
2.使用権 
乙は､甲の製品である外部機器通信ｹｰﾌﾞﾙ（以下「専用接続ｹｰﾌﾞﾙ」という。）を使用すること
を条件に、本ｿﾌﾄｳｪｱをｺﾝﾋﾟｭｰﾀで使用することができます｡乙ないし第三者は、専用接続ｹｰﾌﾞ
ﾙを使用することを条件に、複数のｺﾝﾋﾟｭｰﾀで使用することができます。 
 
3.契約の解除 
乙が､本契約に定める規定に違反したとき､または、本契約を継続しがたい重大な事由がある
ときは､甲は何らの通知を要さずに直ちに本契約を解除できます｡ 
本契約が解除された場合､乙は契約が終了した日より 10 日以内に甲から受領した本ｿﾌﾄｳｪｱ、
専用接続ｹｰﾌﾞﾙ及び本ｿﾌﾄｳｪｱを複製したｿﾌﾄｳｪｱをすべて廃棄するものとします｡ 
 
4.保護範囲 
甲は本ｿﾌﾄｳｪｱに関するすべての仕様について､事前の通知なしに変更することができるもの
とします｡また本ｿﾌﾄｳｪｱに関するいかなる保証も行わないものとします｡ 
乙ないし第三者が本ｿﾌﾄｳｪｱを使用することにより､乙ないし第三者が損害を受けた場合にお
いても､乙ないし第三者は甲に対してその損害の賠償を求めることはできないものとします｡ 
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ｻﾎﾟｰﾄ機種 
 
ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ RCM-101-MW､RCM-101-USBが各機種に対して､ｻﾎﾟｰﾄを開始したﾊﾞｰｼﾞｮﾝは以下の様
になります｡ 

表 1 ｻﾎﾟｰﾄ機種一覧 
機種名 ｻﾎﾟｰﾄ開始ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 機種名 ｻﾎﾟｰﾄ開始ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

RCP*1 V1.00.00.00 MSEP 
(型式に 3D､T が含まれるもの)*3 

V9.06.00.00 
RCS*1 V3.00.00.00 

E-Con*1 V3.00.05.00 SCON-CAL/CGAL V9.07.00.00 

RCP2*1 V4.00.00.00 ACON-CB V10.00.00.00 

ERC*1 V4.00.00.00 DCON-CB V10.00.00.00 

ERC2 V6.00.00.00 SCON-CB V10.00.00.00 

ERC3 V8.03.00.00 MCON V10.00.00.00 

PCON 
(PCON-CA､PCON-CB､CYB､PLB､POB 
以外) 

V6.00.00.00 

PCON-CB V10.02.00.00 

RCP6S V10.02.00.00 

RCM-P6PC V12.00.00.00 

PCON-CA V8.03.00.00 RCM-P6AC V12.00.00.00 

ACON 
(ACON-CA､ACON-CB､CYB､PLB､POB 
以外) 

V6.00.00.00 

RCM-P6DC V12.00.00.00 

PCON-CYB､PLB､POB V10.03.00.00 

ACON-CYB､PLB､POB V10.03.00.00 

ACON-CA V9.05.00.00 DCON-CYB､PLB､POB V10.03.00.00 

DCON-CA V9.05.00.00 MCON 
(MECHATROLINK-Ⅲ：型式に ML3が
含まれるもの) 
(SSCNETⅢ/H：型式に SSCが含まれ
るもの) 
(EtherCAT ﾓｰｼｮﾝ：型式に ECM が 
含まれるもの) 

V10.04.00.00 

SCON-C V6.00.00.00 

SCON-CA V8.00.00.00 

ROBONET V6.00.04.00 

ASEP*2 V7.00.00.00 

PSEP*2 V7.00.00.00 ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰ V12.00.00.00 

DSEP*2 V8.04.00.00 RCON-PC/PCF、RCON-AC、RCON-DC 
SCON-CB 
(型式に RCが含まれるもの) 

V13.00.00.00 
MSEP 
(型式に3D､Tが含まれないもの)*3､
MSEP-LC*3 

V9.01.00.00 
PCON-CBP V13.04.00.00 

MSCON V9.02.00.00   

 
MSEP の型式 3D(3W､DC ﾌﾞﾗｼﾚｽﾓｰﾀ)､T(高出力設定仕様) 

*1 本ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄは､RCP､RCS､E-Con､RCP2､ERC ｺﾝﾄﾛｰﾗにも対応します｡ 

（注） 接続機種と本ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝのﾊﾞｰｼﾞｮﾝをご確認ください｡未ｻﾎﾟｰﾄ機種が接続された場合､ 
予期せぬ動作をする可能性があります｡ 

（注）ERC2､ERC3､PCON､ACON､SCON､MSCONを*1､*2､*3の機種とﾘﾝｸして使用することはできません｡ 
*1 と*2 と*3の機種をﾘﾝｸすることはできません。 

ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄ機能･速度/電流ﾓﾆﾀは､ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V4.00.00.00以降にｻﾎﾟｰﾄされた機種から有効です｡ 



 

ごご注注意意  
 
①このｿﾌﾄｳｪｱの著作権は､株式会社ｱｲｴｲｱｲにあります｡ 
 
②このｿﾌﾄｳｪｱ及びﾏﾆｭｱﾙは､本製品のｿﾌﾄｳｪｱ使用許諾契約書の同意もとで使用することがで
きます｡ 

 
③このｿﾌﾄｳｪｱ及びﾏﾆｭｱﾙを運用した結果の影響については､いっさい責任を負いかねますの
でご了承ください｡ 

 
④このﾏﾆｭｱﾙの表紙に記載の版数(Ver.または Edition.)と､ｿﾌﾄｳｪｱの版数(Ver.)は全く一
致しておりませんので御了承ください｡ 

 
⑤このﾏﾆｭｱﾙに記載されている事柄は､将来予告なしに変更することがあります｡ 
 
⑥本ｿﾌﾄｳｪｱは､下表に示す Windowsで動作します｡従って､本ｿﾌﾄｳｪｱを御使用になる人は､
Windows の基本動作が出来ることが前提となります｡(ただし､本ｿﾌﾄｳｪｱには Windows は付
属していません)｡ 

 
 

使用ﾎﾟｰﾄ 型式 動作可能 Windows 

RS-232C RCM-101-MW Windows 7※1､Windows 8、8.1※2､Windows 10※3 

USB RCM-101-USB Windows 7※1､Windows 8、8.1※2､Windows 10※3 

 
※1 ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.00.00.00から対応しています｡ 
※2 ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.08.00.00から対応しています。 
※3 ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V11.00.00.00 から対応しています。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Microsoft､MS､MS-DOS､Windows､Windows 98SE､Windows Me､Windows 2000､Windows XP､ 
Windows Vista､Windows 7､Windows 8､Windows 8.1､Windows 10 は､米国 MicrosoftCorporation
の登録商標です｡ 
 
 
 
Copyright 2012.Feb IAI Corporation.All rights reserved. 
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安全ガイド 
 
安全ガイドは、製品を正しくお使いいただき、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。 
 

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。 

 

 

 

 

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。 

 

 

 

 

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）の教示作業などについて 
 

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 

などについて 

 

第 150条 ······ 産業用ロボットの使用者の取るべき措置 

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 

   

 
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） 



 

労働安全衛生規則の産業用ロボットに対する要求事項 

 

作業エリア 作業状態 駆動源の遮断 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、囲いの設置など 150条の 4 

可動範囲内 

教示などの 

作業時 

する 

（運転停止含む） 
作業中である旨の表示など 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など 150条の 3 

特別教育の実施 36条 31号 

作業開始前の点検など 151条 

検査などの 

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など 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など 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 

 

作業エリア 作業状態 駆動源の遮断 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、囲いの設置など 150条の 4 

可動範囲内 

教示などの 

作業時 

する 

（運転停止含む） 
作業中である旨の表示など 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など 150条の 3 

特別教育の実施 36条 31号 

作業開始前の点検など 151条 

検査などの 

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など 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など 150条の 5 

特別教育の実施 

（清掃・給油作業を除く） 
36条 32号 

 

 

 

当社の産業用ロボット該当機種 

労働省告示第 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） 単軸アクチュエーターでモーターワット数が 80W以下の製品 
モーターを 2つ以上有する多軸組合わせロボット、スカラロボットなどの多関節 
ロボットは、それぞれのモーターワット数の中で最大のものが 80W以下の製品 

（2） 多軸組合わせロボットで X・Y・Z軸がいずれの方向にも 300mmの場合（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いずれの方向にも 300mm以内の 
場合） 

（3） 固定シーケンス制御装置の情報に基づき移動する搬送用機器で、左右移動および上下
移動だけを行い、上下の可動範囲が 100mm以下の場合 

（4） 多関節ロボットで可動半径および Z軸が 300mm以内の製品 
（5） マニピュレーターの先端部が、直線運動の単調な繰返しのみを行う機械（ただし、 

上の（3）に該当するものは除く） 

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。 

ただし、単軸アクチュエーターを使用した装置が、“（5）マニピュレーターの先端部が、直線
運動の単調な繰返しのみを行う機械” に該当する場合は産業用ロボットから除外されます。 
 
【単軸アクチュエーター】 
次の機種でストローク 300mmを超え、かつモーター容量 80Wを超えるもの 
EC-S10(X)/S13(X)/S15(X)/S18(X)/S18(X)、RCS2(CR)-SS8□、RCS3(P)(CR)、
RCS4(CR)、IS(P)A、IS(P)DA(CR)、IS(P)WA、IS(P)B、IS(P)DB(CR)、SSPA、SSPDACR、
NS、NSA、FS、IF、IFA、リニアサーボアクチュエーター 
（注）RCP5-RA10□に使用しているパルスモーターは、最大出力 80Wを超えます。 

そのため、組合わせロボットに使用した場合、産業用ロボットに該当する可能性が 
あります。 

 
【直交ロボット】 
上記単軸アクチュエーターのうち、いずれかを 1軸でも使用するもの、および CT4 
 

【スカラロボット(IX/IXA）】 
アーム長 300mmを超える全機種 
（IXA-3NNN1805/4NNN1805、IXA-3NNN3015/4NNN3015、

IXA-3NS□3015/4NS□3015、 
IX-NN□1205/1505/1805/2515H、IX-TNN3015H、IX-UNN3015Hを除く全機種） 



 

当社製品の安全に関する注意事項 
ロボットの使用にあたり、各作業内容における共通注意事項を示します。 
 

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。 
したがって、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） 
●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。 

●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放射線に被曝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 

●垂直に使用するアクチュエーターは、ブレーキ付きの機種を選定してくださ
い。ブレーキがない機種を選定すると、電源を OFFしたとき可動部が落下
し、けがやワークの破損などの事故を起こすことがあります。 

2 運搬 ●重量物を運ぶ場合には 2人以上で運ぶ、またはクレーンなどを使用してくだ
さい。 

●2人以上で作業を行う場合は、“主”と“従”の関係を明確にし、声を掛け合い、 
安全を確認しながら作業を行ってください。 

●運搬時は、持つ位置、重量、重量バランスを考慮し、ぶつけたり落下したり 
しないように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。 
クレーンの使用可能なアクチュエーターには、アイボルトが取付けられてい
るか、または取付け用ねじ穴が用意されていますので、個々の取扱説明書に
従って行ってください。 

●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。 



 

当社製品の安全に関する注意事項 
ロボットの使用にあたり、各作業内容における共通注意事項を示します。 
 

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。 
したがって、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） 
●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。 

●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放射線に被曝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 

●垂直に使用するアクチュエーターは、ブレーキ付きの機種を選定してくださ
い。ブレーキがない機種を選定すると、電源を OFFしたとき可動部が落下
し、けがやワークの破損などの事故を起こすことがあります。 

2 運搬 ●重量物を運ぶ場合には 2人以上で運ぶ、またはクレーンなどを使用してくだ
さい。 

●2人以上で作業を行う場合は、“主”と“従”の関係を明確にし、声を掛け合い、 
安全を確認しながら作業を行ってください。 

●運搬時は、持つ位置、重量、重量バランスを考慮し、ぶつけたり落下したり 
しないように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。 
クレーンの使用可能なアクチュエーターには、アイボルトが取付けられてい
るか、または取付け用ねじ穴が用意されていますので、個々の取扱説明書に
従って行ってください。 

●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。 

 

No. 作業内容 注意事項 
3 保管・保存 ●保管・保存環境は設置環境に準じますが、とくに結露の発生がないように 

配慮してください。 
●地震などの天災により、製品の転倒、落下がおきないように考慮して保管し
てください。 

4 据付け・ 
立上げ 

（1）ロボット本体・コントローラーなどの設置 
●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、異常動作などによって破損およびけがをする恐れがあります。 
また、地震などの天災による転倒や落下にも備えてください。 

●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、十分に遮蔽してください。 
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 
（2）ケーブル配線 
●アクチュエーター～コントローラー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、引張ったり、巻きつけたり、 
挟み込んだり、重い物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 OFF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。 

●ケーブルコネクターの接続は、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 
●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。 

●コントローラーの AC電源ケーブルのアース端子（PE）および制御盤のアー
スプレートは、必ず接地工事をしてください。保安接地は、負荷に応じた線
径が必要です。規格（電気設備技術基準）に基づいた配線を行ってください。 
詳細は、[各コントローラーまたはコントローラー内蔵アクチュエーターの
取扱説明書]の記載に従ってください。 

●DC24Vを供給するコントローラーまたは、コントローラー内蔵型アクチュ
エーターの FG端子には、機能接地を施工してください。電気装置への電磁
妨害（ノイズ）や絶縁不良が、機械の作動に与える影響を最小にするため、
電気的に安定した端子または導体に施工をしてください。目安のインピー 
ダンスは、D種（旧第 3種、接地抵抗 100Ω以下）です。 



 

No. 作業内容 注意事項 
4 据付け・ 

立上げ 
（4）安全対策 
●2人以上で作業を行う場合は、“主”と“従”の関係を明確にし、声を掛け合い、 
安全を確認しながら作業を行ってください。 

●製品の動作中または動作できる状態のときは、ロボットの可動範囲に立入る 
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、装置破損などの原因となります。 

●据付け・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ーのブレーキを解除するときは、自重で 
落下して手を挟んだり、ワークなどを損傷したりしないようにしてください。 

5 教示 ●2人以上で作業を行う場合は、“主”と“従”の関係を明確にし、声を掛け合い、 
安全を確認しながら作業を行ってください。 

●教示作業はできるかぎ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ときは、“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ときは、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ときは、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ーのブレーキを解除するときは、自重で 
落下して手を挟んだり、ワークなどを損傷したり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。 
6 確認運転 ●2人以上で作業を行う場合は、“主”と“従”の関係を明確にし、声を掛け合い、 

安全を確認しながら作業を行ってください。 
●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ときは、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、必ずセーフティー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招く恐れがあります。 

●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。 



 

No. 作業内容 注意事項 
4 据付け・ 
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●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
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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。 
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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。 
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No. 作業内容 注意事項 
7 自動運転 ●自動運転を開始する前、あるいは停止後の再起動の際には、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 OFFしてください。火災や製品破損の恐れがあります。 

●停電したときは電源スイッチを OFF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 ●2人以上で作業を行う場合は、“主”と“従”の関係を明確にし、声を掛け合い、
安全を確認しながら作業を行ってください。 

●作業はできるかぎ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
柵内で作業するときは、“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OFFして 
ください。 

●安全防護柵内で作業するときは、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ときは、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ねじ用グリースは、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ーのブレーキを解除するときは、自重で落
下して手を挟んだり、ワークなどを損傷したりしないようにしてください。 

●サーボ OFFすると、スライダーやロッドが停止位置からずれることがあり
ます。不要動作による、けがや損傷をしないようにしてください。 

●取外したカバーやねじなどは紛失しないよう注意し、保守・点検完了後は 
必ず元の状態に戻して使用してください。 

 不完全な取付けは製品破損やけがの原因となります。 
※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・分解 ●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。 

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。 

●廃棄のためアクチュエーターを取外す場合は、落下などに考慮し、ねじの 
取外しを行ってください。 

●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
が発生したりする恐れがあります。 

11 その他 ●ペースメーカーなどの医療機器を装着された方は、影響を受ける場合があり
ますので、本製品および配線には近づかないようにしてください。 

●海外規格への対応は、海外規格対応マニュアルを確認してください。 
●アクチュエーターおよびコントローラーの取扱いは、それぞれの専用取扱 
説明書に従い、安全に取扱ってください。 

 



 

注意表示について 

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 
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1. お使いになる前の準備 

1.1 ご使用に際して提供されるもの（製品構成） 

本ｿﾌﾄｳｪｱの使用に際しましては､次のものが提供されていることをご確認ください｡ 

①本ﾏﾆｭｱﾙ 1 冊 

②ｿﾌﾄｳｪｱの入った CD-ROM※1 1 枚 

③お客様登録ｶｰﾄﾞ 1 枚 

④外部接続ｹｰﾌﾞﾙ 1 式 

ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄの型式により､外部接続ｹｰﾌﾞﾙは異なります｡ 

下表に型式と外部接続ｹｰﾌﾞﾙを示します｡ 

 

型式 外部接続ｹｰﾌﾞﾙ 

RCM-101-MW RC232C 変換ﾕﾆｯﾄ（RCB-CV-MW）                                1 本 

通信ｹｰﾌﾞﾙ（CB-RCA-SIO050）                                  1 本 

接 

続 

形 

態 

 

 

 

型式 外部接続ｹｰﾌﾞﾙ 

RCM-101-USB USB 変換ﾕﾆｯﾄ（RCB-CV-USB）                                      1 本 

通信ｹｰﾌﾞﾙ（CB-RCA-SIO050）                                      1 本 

USB ｹｰﾌﾞﾙ（CB-SEL-USB030）                                      1 本 

接 

続 

形 

態 

 

 

 

※1 CD-ROM には、ROBONET ｹﾞｰﾄｳｪｲﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾂｰﾙが収録されています。 

使用方法につきましては、ROBONET 取扱説明書（MJ0208）をご参照ください。 

RS232C 変換ﾕﾆｯﾄ 
RCB-CV-MW 

通信ｹｰﾌﾞﾙ 
CB-RCA-SIO050 

対応ｺﾝﾄﾛｰﾗ 
PCON など 

USB ｹｰﾌﾞﾙ 
CB-SEL-USB030 

通信ｹｰﾌﾞﾙ 
CB-RCA-SIO050 

USB 変換ﾕﾆｯﾄ 
（RCB-CV-USB） 

対応ｺﾝﾄﾛｰﾗ 
PCON など 
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1.2 動作環境 

 

本ｿﾌﾄｳｪｱを動作させるためには、次の環境が必要です。 

対応 OS 

 

 

 

型式 動作可能 OS 

RCM-101-MW Windows 7※1､Windows 8、8.1※2､Windows 10※3 

RCM-101-USB Windows 7※1､Windows 8、8.1※2､Windows 10※3 

※1 ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V 9.00.00.00 から対応しています。 

※2 ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V 9.08.00.00 から対応しています。 

32 bit、64 bit 版の OS に対応しています。 

※3 ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V 11.00.00.00 から対応しています。 

ｺﾝﾋﾟｭｰﾀ本体 対応 OS(Windows)が動作するﾊﾟｰｿﾅﾙｺﾝﾋﾟｭｰﾀ 

ｷｰﾎﾞｰﾄﾞ 対応 OS(Windows)が動作するﾊﾟｰｿﾅﾙｺﾝﾋﾟｭｰﾀに適合するｷｰﾎﾞｰﾄﾞ 

ﾒﾓﾘ 対応 OS(Windows)を動作させるのに必要なﾒﾓﾘ容量に準じる容量 

ﾃﾞｨｽﾌﾟﾚｲ XGA 以上 

ﾎﾟｲﾝﾃｨﾝｸﾞﾃﾞﾊﾞｲｽ ﾏｳｽなど及び適合するﾄﾞﾗｲﾊﾞ 

記憶媒体読取り

用ﾄﾞﾗｲﾌﾞ 

CD-ROM ﾄﾞﾗｲﾌﾞ 

ﾊｰﾄﾞﾃﾞｨｽｸ 20MB 以上の空き領域があるﾊｰﾄﾞﾃﾞｨｽｸ 

(本ｿﾌﾄｳｪｱは、ﾊｰﾄﾞﾃﾞｨｽｸにｲﾝｽﾄｰﾙして使用します。) 

ｼﾘｱﾙﾎﾟｰﾄ 

RS232C 

(EIA-S74 準拠) 

次の型式のﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄの場合に、必要です。 

型式：RCM-101-MW 

USB ﾎﾟｰﾄ 次の型式のﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄの場合に、必要です。 

型式：RCM-101-USB 
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1.3 本ｿﾌﾄｳｪｱのｲﾝｽﾄｰﾙ 
 
本ｿﾌﾄｳｪｱは､ﾊﾟｿｺﾝのﾊｰﾄﾞﾃﾞｨｽｸにｲﾝｽﾄｰﾙして使用します｡ここでは､本ｿﾌﾄｳｪｱのｲﾝｽﾄｰﾙ方法を
説明します｡ 
 

1.3.1 RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄのｲﾝｽﾄｰﾙ方法 
①CD-ROM ﾄﾞﾗｲﾌﾞに本ｿﾌﾄｳｪｱの入った CD-ROM を挿入します｡ 
②ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀ選択画面(図 1.1)が表示されます｡ 
｢RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ日本語版｣､｢RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ英語版｣､｢RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ EU 版｣の中
からｲﾝｽﾄｰﾙしたいﾃﾞｰﾀを選び､対応したﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしてください｡ 
(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ等により表示されない項目もあります｡) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.1 ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀ選択画面 
(表示画面はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ等により異なることがあります｡) 

 
 
※ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀ選択画面(図 1.1)が表示されない場合の対応 
CD-ROM を挿入しても､ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀ選択画面(図 1.1)が表示されない場合は､下記の手順
に従って､ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀ選択画面を表示させてください｡ 
 
a.ｴｸｽﾌﾟﾛｰﾗなどを使って､CD-ROM 内のﾌｫﾙﾀﾞなどの一覧を表示させてください｡ 

図 1.2 が表示されます｡ 
 
 
  
 
 

図 1.2 ｱｲｺﾝ 
 
 
b.表示された      を､ﾀﾞﾌﾞﾙｸﾘｯｸしますと､ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀ選択画面(図 1.1)が表示

されます｡ 
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③旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝｲﾝｽﾄｰﾙ有無確認画面(図 1.3)が表示されます｡ 
旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝがｲﾝｽﾄｰﾙされていない時は｢はい(Y)｣を押してください｡ 
旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝがｲﾝｽﾄｰﾙされている時は｢いいえ(N)｣を押してください｡ 
ｲﾝｽﾄｰﾙが中止されますので､ｺﾝﾄﾛｰﾙﾊﾟﾈﾙの[ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑの追加と削除]ｱｲｺﾝを使用してｱﾝｲﾝｽﾄｰ
ﾙしてください｡ 

 
 
 
 
 
 
 

図 1.3 旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝｲﾝｽﾄｰﾙ有無確認画面 
 
｢はい(Y)｣を押しても､旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝのｲﾝｽﾄｰﾙが検知された場合は旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝｲﾝｽﾄｰﾙ検知画面(図
1.4)が表示されます｡指示に従って､旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝをｱﾝｲﾝｽﾄｰﾙしてから､再度ｲﾝｽﾄｰﾙを行ってく
ださい｡ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.4 旧ﾊﾞｰｼｮﾝｲﾝｽﾄｰﾙ検知画面 
 
 

※ｱﾝｲﾝｽﾄｰﾙ方法は RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄのｲﾝｽﾄｰﾙ方法の最後に､記述しております｡参照くだ
さい｡ 
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④RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄのｲﾝｽﾄｰﾙ画面(図 1.5)に移ります｡ 
「次へ」をｸﾘｯｸします｡ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.5 ｲﾝｽﾄｰﾙ画面 
 
 
⑤ﾕｰｻﾞ情報登録画面(図 1.6)が表示されますので､ﾕｰｻﾞ情報を入力し､「次へ」をｸﾘｯｸします｡ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.6 ﾕｰｻﾞ情報登録 
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⑥RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄのｲﾝｽﾄｰﾙ先を指定します(図 1.7)｡ 
通常は､表示されたとおりでかまいません｡指定が終わったら､「次へ」をｸﾘｯｸします｡ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.7 ｲﾝｽﾄｰﾙ先のﾌｫﾙﾀﾞ指定 
 
 
⑦ｲﾝｽﾄｰﾙの準備が完了しました｡「ｲﾝｽﾄｰﾙ(I)」をｸﾘｯｸすると､実際のｲﾝｽﾄｰﾙ作業が開始しま

す｡ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.8 ｲﾝｽﾄｰﾙの準備 
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⑥RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄのｲﾝｽﾄｰﾙ先を指定します(図 1.7)｡ 
通常は､表示されたとおりでかまいません｡指定が終わったら､「次へ」をｸﾘｯｸします｡ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.7 ｲﾝｽﾄｰﾙ先のﾌｫﾙﾀﾞ指定 
 
 
⑦ｲﾝｽﾄｰﾙの準備が完了しました｡「ｲﾝｽﾄｰﾙ(I)」をｸﾘｯｸすると､実際のｲﾝｽﾄｰﾙ作業が開始しま

す｡ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.8 ｲﾝｽﾄｰﾙの準備 
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ｲﾝｽﾄｰﾙ処理中は､図 1.9 のような画面がでてきます｡ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.9 ｲﾝｽﾄｰﾙ進行状況 
 
 
 
⑧ｲﾝｽﾄｰﾙが完了すると､図 1.10 のような画面がでてきます｡ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.10 ｲﾝｽﾄｰﾙ完了 
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⑨ｲﾝｽﾄｰﾙﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑが終了すると､ｽﾀｰﾄﾒﾆｭｰにﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ(P)→IAI→RoboCylinder→RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対
応ｿﾌﾄという項目が表示されるようになります｡その項目を選択することにより本ｿﾌﾄｳｪｱが
起動します｡ 
⑩CD-ROM を取り出してください｡ 
※旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝがｲﾝｽﾄｰﾙされている状態でｲﾝｽﾄｰﾙが完了すると､ｽﾀｰﾄﾒﾆｭｰのﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ
(P)→IAI→RoboCylinder内に 2種類のｼｮｰﾄｶｯﾄが作成されてしまうことがあります｡そうい
った場合､ｱﾝｲﾝｽﾄｰﾙ時には現在のﾊﾞｰｼﾞｮﾝに対応したｼｮｰﾄｶｯﾄしか削除されません｡旧ﾊﾞｰｼﾞｮ
ﾝのｼｮｰﾄｶｯﾄ(RC&E-Con用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ)を右ｸﾘｯｸして｢削除｣を押して手動で削除してくださ
い｡ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
図 1.11 旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝのｼｮｰﾄｶｯﾄ削除画面 
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⑨ｲﾝｽﾄｰﾙﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑが終了すると､ｽﾀｰﾄﾒﾆｭｰにﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ(P)→IAI→RoboCylinder→RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対
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図 1.11 旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝのｼｮｰﾄｶｯﾄ削除画面 
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1.3.2 RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄのｱﾝｲﾝｽﾄｰﾙ方法 

①ｺﾝﾄﾛｰﾙﾊﾟﾈﾙのｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝの追加と削除画面を開きます｡ 

②ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝの追加と削除画面で｢RcPc｣を選択して､｢変更と削除(C)｣を押してください｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 図 1.12 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝの追加と削除図 

 

③ﾌｧｲﾙ削除の確認画面(図 1.13)が表示されたら､｢はい(Y)｣を押してください｡ 

 

 

 

 

 

図 1.13 ﾌｧｲﾙ削除の確認 
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1.3.3 USB 変換ｱﾀﾞﾌﾟﾀﾄﾞﾗｲﾊﾞｿﾌﾄのｲﾝｽﾄｰﾙ方法 

USB ﾎﾟｰﾄを使用する場合は､USB 変換ｱﾀﾞﾌﾟﾀﾄﾞﾗｲﾊﾞｿﾌﾄをｲﾝｽﾄｰﾙする必要があります｡ 

[対応ｿﾌﾄ] 

･RCM-101-USB(USB 変換ｱﾀﾞﾌﾟﾀ+ｹｰﾌﾞﾙ付) 

（1）Windows XP、Windows 2000 

Windows XP､Windows 2000 の場合は以下の手順でｲﾝｽﾄｰﾙします｡〔Windows 7､Windows Vista

のｲﾝｽﾄｰﾙ手順は(2)Windows 7､Windows Vista を参照〕 

(注) ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.08.00.00 以降のﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄは Windows2000 には対応していません。 

 

①CD-ROM ﾄﾞﾗｲﾌﾞに本ｿﾌﾄｳｪｱの入った CD-ROM を挿入します｡ 
②ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀ選択画面(図 1.14)が表示されます｡ 

｢USB 変換ｱﾀﾞﾌﾟﾀ｣をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

図 1.14 ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀ選択画面 
(表示画面はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ､CD 内のﾃﾞｰﾀ等により異なることがあります｡) 

 
③ﾄﾞﾗｲﾊﾞのｲﾝｽﾄｰﾙ先を聞いてきます｡そのままでよければ｢ｺﾋﾟｰ｣をｸﾘｯｸしてください｡変更し

たい場合は手入力､もしくは｢参照｣を押し､ｺﾋﾟｰ先ﾌｫﾙﾀﾞを設定してください｡ｺﾋﾟｰ先ﾌｫﾙﾀﾞ
参照画面(図1.16)ではｺﾋﾟｰしたい先のﾌｫﾙﾀﾞをｸﾘｯｸし､選択した後に｢OK｣をｸﾘｯｸしてくださ
い｡｢OK｣を押したらｺﾋﾟｰ先ﾌｫﾙﾀﾞ参照画面(図1.16)が消え､選択したﾌｫﾙﾀﾞのﾊﾟｽがｺﾋﾟｰ先ﾌｫﾙ
ﾀﾞ指定画面(図 1.15)に表示されます｡ 

 

 

 

図 1.15 ｺﾋﾟｰ先ﾌｫﾙﾀﾞ指定画面 
 

 
 

 

 

 

 

 

図 1.16 ｺﾋﾟｰ先ﾌｫﾙﾀﾞ参照画面 
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1.3.3 USB 変換ｱﾀﾞﾌﾟﾀﾄﾞﾗｲﾊﾞｿﾌﾄのｲﾝｽﾄｰﾙ方法 
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(注) ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.08.00.00 以降のﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄは Windows2000 には対応していません。 

 

①CD-ROM ﾄﾞﾗｲﾌﾞに本ｿﾌﾄｳｪｱの入った CD-ROM を挿入します｡ 
②ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀ選択画面(図 1.14)が表示されます｡ 

｢USB 変換ｱﾀﾞﾌﾟﾀ｣をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

図 1.14 ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀ選択画面 
(表示画面はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ､CD 内のﾃﾞｰﾀ等により異なることがあります｡) 

 
③ﾄﾞﾗｲﾊﾞのｲﾝｽﾄｰﾙ先を聞いてきます｡そのままでよければ｢ｺﾋﾟｰ｣をｸﾘｯｸしてください｡変更し

たい場合は手入力､もしくは｢参照｣を押し､ｺﾋﾟｰ先ﾌｫﾙﾀﾞを設定してください｡ｺﾋﾟｰ先ﾌｫﾙﾀﾞ
参照画面(図1.16)ではｺﾋﾟｰしたい先のﾌｫﾙﾀﾞをｸﾘｯｸし､選択した後に｢OK｣をｸﾘｯｸしてくださ
い｡｢OK｣を押したらｺﾋﾟｰ先ﾌｫﾙﾀﾞ参照画面(図1.16)が消え､選択したﾌｫﾙﾀﾞのﾊﾟｽがｺﾋﾟｰ先ﾌｫﾙ
ﾀﾞ指定画面(図 1.15)に表示されます｡ 

 

 

 

図 1.15 ｺﾋﾟｰ先ﾌｫﾙﾀﾞ指定画面 
 

 
 

 

 

 

 

 

図 1.16 ｺﾋﾟｰ先ﾌｫﾙﾀﾞ参照画面 
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④ｺﾋﾟｰ先に｢IAI USB｣(ｺﾋﾟｰﾃﾞｰﾀ)のﾌｫﾙﾀﾞが既に存在する場合､上書きするかを聞いてきます｡上
書きして良い場合は｢OK｣を､ｺﾋﾟｰを中止したい場合は｢ｷｬﾝｾﾙ｣をｸﾘｯｸしてください｡ 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.17 上書き確認画面 
 

⑤完了画面(図 1.18)が表示されます｡ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.18 完了画面 
 
 

⑥完了画面(図 1.18)が表示されましたら､OK をｸﾘｯｸしてください｡完了画面(図 1.18)が消えま
す｡次にｺﾋﾟｰ先ﾌｫﾙﾀﾞ指定画面(図 1.15)の｢ｷｬﾝｾﾙ｣をｸﾘｯｸしてください｡ｺﾋﾟｰ先ﾌｫﾙﾀﾞ指定画面
(図 1.15)が消えます｡ 
最後に､ﾃﾞｰﾀ選択画面(図 1.14)の終了をｸﾘｯｸしてください｡ﾃﾞｰﾀ選択画面(図 1.14)が消えま
す｡ 
 

⑦CD-ROM を取り出してください｡ 
 
⑧次に､USB 変換ｱﾀﾞﾌﾟﾀ(RCB-CV-USB)を､ﾊﾟｿｺﾝの USB ﾎﾟｰﾄに挿入します｡ 
⑨Windows で､｢新しいﾊｰﾄﾞｳｪｱの検出ｳｨｻﾞｰﾄﾞ｣が開きます｡「次へ(N)>」をｸﾘｯｸします｡ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.19 新しいﾊｰﾄﾞｳｪｱ検出ｳｨｻﾞｰﾄﾞ開始画面 
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⑩｢ﾄﾞﾗｲﾊﾞの検索方法選択画面｣が開きます｡ 
｢ﾃﾞﾊﾞｲｽに最適なﾄﾞﾗｲﾊﾞを検索する(推奨)(S)｣をﾁｪｯｸします｡ 
「次へ(N)>」をｸﾘｯｸします｡ 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.20 ﾄﾞﾗｲﾊﾞの検索方法選択画面 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

⑪｢ﾄﾞﾗｲﾊﾞﾌｧｲﾙの特定画面｣が開きます｡ 
｢場所を指定(S)｣をﾁｪｯｸします｡ 
「次へ(N)>」をｸﾘｯｸします｡ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.21 ﾄﾞﾗｲﾊﾞﾌｧｲﾙの特定画面 
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⑩｢ﾄﾞﾗｲﾊﾞの検索方法選択画面｣が開きます｡ 
｢ﾃﾞﾊﾞｲｽに最適なﾄﾞﾗｲﾊﾞを検索する(推奨)(S)｣をﾁｪｯｸします｡ 
「次へ(N)>」をｸﾘｯｸします｡ 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.20 ﾄﾞﾗｲﾊﾞの検索方法選択画面 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

⑪｢ﾄﾞﾗｲﾊﾞﾌｧｲﾙの特定画面｣が開きます｡ 
｢場所を指定(S)｣をﾁｪｯｸします｡ 
「次へ(N)>」をｸﾘｯｸします｡ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 1.21 ﾄﾞﾗｲﾊﾞﾌｧｲﾙの特定画面 
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⑫｢製造元のﾌｧｲﾙのｺﾋﾟｰ元指定画面｣が開きます｡ 
「参照」をｸﾘｯｸして､｢C:\iai  usb｣(1.3.3 の③で指定したﾌｫﾙﾀﾞ)を探し､設定します｡ 
「OK」をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.22 製造元のﾌｧｲﾙのｺﾋﾟｰ元指定画面 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑬｢次のﾄﾞﾗｲﾊﾞが検索されました画面｣が表示されます｡「次へ(N)>」をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.23 次のﾄﾞﾗｲﾊﾞが検索されました画面 
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⑭｢IAI USB Composite Device｣ﾄﾞﾗｲﾊﾞのｲﾝｽﾄｰﾙが開始され､完了後､ｲﾝｽﾄｰﾙ完了が表示されます｡

「完了」をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.24 IAI USB Composite Device のｲﾝｽﾄｰﾙ完了画面 

 

 

 

 

 

 

 

⑮引き続き｢新しいﾊｰﾄﾞｳｪｱ検索ｳｨｻﾞｰﾄﾞ｣が開きます｡ 

「次へ(N)>」をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.25 新しいﾊｰﾄﾞｳｪｱ検索ｳｨｻﾞｰﾄﾞ開始画面 
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⑭｢IAI USB Composite Device｣ﾄﾞﾗｲﾊﾞのｲﾝｽﾄｰﾙが開始され､完了後､ｲﾝｽﾄｰﾙ完了が表示されます｡

「完了」をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.24 IAI USB Composite Device のｲﾝｽﾄｰﾙ完了画面 

 

 

 

 

 

 

 

⑮引き続き｢新しいﾊｰﾄﾞｳｪｱ検索ｳｨｻﾞｰﾄﾞ｣が開きます｡ 

「次へ(N)>」をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.25 新しいﾊｰﾄﾞｳｪｱ検索ｳｨｻﾞｰﾄﾞ開始画面 
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⑯｢ﾄﾞﾗｲﾊﾞの検索方法選択画面｣が開きます｡ 

｢ﾃﾞﾊﾞｲｽに最適なﾄﾞﾗｲﾊﾞを検索する(推奨)(S)｣をﾁｪｯｸします｡ 

「次へ(N)>」をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.26 ﾄﾞﾗｲﾊﾞの検索方法選択画面 

 

 

 

 

 

 

⑰｢ﾄﾞﾗｲﾊﾞﾌｧｲﾙの特定画面｣が開きます｡ 

｢場所を指定(S)｣をﾁｪｯｸします｡ 

「次へ(N)>」をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.27 ﾄﾞﾗｲﾊﾞﾌｧｲﾙの特定画面 
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⑱｢製造元のﾌｧｲﾙのｺﾋﾟｰ元指定画面｣が開きます｡ 

「参照」をｸﾘｯｸして､｢C:\iai  usb｣(1.3.3 の③で指定したﾌｫﾙﾀﾞ)を探し､設定します｡ 

「OK」 をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.28 製造元のﾌｧｲﾙのｺﾋﾟｰ元指定画面 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑲｢次のﾄﾞﾗｲﾊﾞが検索されました画面｣が表示されます｡ 

「次へ(N)>」をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.29 次のﾄﾞﾗｲﾊﾞが検索されました画面 
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⑱｢製造元のﾌｧｲﾙのｺﾋﾟｰ元指定画面｣が開きます｡ 

「参照」をｸﾘｯｸして､｢C:\iai  usb｣(1.3.3 の③で指定したﾌｫﾙﾀﾞ)を探し､設定します｡ 

「OK」 をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.28 製造元のﾌｧｲﾙのｺﾋﾟｰ元指定画面 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑲｢次のﾄﾞﾗｲﾊﾞが検索されました画面｣が表示されます｡ 

「次へ(N)>」をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.29 次のﾄﾞﾗｲﾊﾞが検索されました画面 
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⑳｢IAI USB to UART Bridge Controller｣ﾄﾞﾗｲﾊﾞのｲﾝｽﾄｰﾙが開始され､完了後､ｲﾝｽﾄｰﾙ完了が表

示されます｡ 

「完了」をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.30 IAI USB to UART Bridge Controller のｲﾝｽﾄｰﾙ完了画面 

 

 すべてのﾄﾞﾗｲﾊﾞｲﾝｽﾄｰﾙが完了します。 

 

  Windows のｽﾀｰﾄ→設定→ｺﾝﾄﾛｰﾙﾊﾟﾈﾙをｸﾘｯｸして､｢ｺﾝﾄﾛｰﾙﾊﾟﾈﾙ｣を開きます｡ 

｢ｼｽﾃﾑ｣をﾀﾞﾌﾞﾙｸﾘｯｸし､ｼｽﾃﾑのﾌﾟﾛﾊﾟﾃｨを開きます｡ 

｢ｼｽﾃﾑ｣の中の｢ﾊｰﾄﾞｳｪｱ｣のﾀﾌﾞをｸﾘｯｸして開きます｡ 

｢ﾊｰﾄﾞｳｪｱ｣の中の｢ﾃﾞﾊﾞｲｽﾏﾈｰｼﾞｬ｣をｸﾘｯｸして開きます｡ 

｢ﾃﾞﾊﾞｲｽﾏﾈｰｼﾞｬ｣の｢ﾎﾟｰﾄ(COM と LPT)｣をﾀﾞﾌﾞﾙｸﾘｯｸして拡張します｡ 

｢ﾃﾞﾊﾞｲｽﾏﾈｰｼﾞｬ｣の｢ﾎﾟｰﾄ(COM と LPT)｣の中に､｢IAI USB to UART Bridge Controller (COM?)｣

が有れば､ﾄﾞﾗｲﾊﾞは正常にｲﾝｽﾄｰﾙされ､作動しています｡ 

(注)COM?の番号は､接続した COM ﾎﾟｰﾄの番号となります｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.31 ﾃﾞﾊﾞｲｽﾏﾈｰｼﾞｬ画面 
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（2）Windows 7､Windows Vista､Windows 8､8.1、Windows 10 

Windows 7 の場合は､以下の手順でｲﾝｽﾄｰﾙします｡ 

Windows Vista､Windows 8､8.1、Windows 10 の場合も同様の手順です｡ 

①CD-ROM ﾄﾞﾗｲﾌﾞに本ｿﾌﾄｳｪｱの入った CD-ROM を挿入します｡ 

②ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀ選択画面で、「USB 変換ｱﾀﾞﾌﾟﾀのﾄﾞﾗｲﾊﾞ」をｸﾘｯｸしてください。 

③旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝｲﾝｽﾄｰﾙ有無確認画面が表示されます｡ 

旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝがｲﾝｽﾄｰﾙされていない時は｢はい(Y)｣を押してください｡ 

旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝがｲﾝｽﾄｰﾙされている時は｢いいえ(N)｣を押してください｡ 

ｲﾝｽﾄｰﾙが中止されますので､ｺﾝﾄﾛｰﾙﾊﾟﾈﾙの[ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑの追加と削除]ｱｲｺﾝを使用してｱﾝｲﾝｽﾄｰﾙ

してください｡ 

 

図 1.32 旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝｲﾝｽﾄｰﾙ有無確認画面 

 

④IAI Corporation USB to UART Bridge Controller Driver Installer画面が表示されます。「次へ

(N)>」をｸﾘｯｸしてください。 

 

図 1.33  IAI USB to UART Bridge Controller Driver Installer 画面 
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（2）Windows 7､Windows Vista､Windows 8､8.1、Windows 10 

Windows 7 の場合は､以下の手順でｲﾝｽﾄｰﾙします｡ 

Windows Vista､Windows 8､8.1、Windows 10 の場合も同様の手順です｡ 

①CD-ROM ﾄﾞﾗｲﾌﾞに本ｿﾌﾄｳｪｱの入った CD-ROM を挿入します｡ 

②ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀ選択画面で、「USB 変換ｱﾀﾞﾌﾟﾀのﾄﾞﾗｲﾊﾞ」をｸﾘｯｸしてください。 

③旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝｲﾝｽﾄｰﾙ有無確認画面が表示されます｡ 

旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝがｲﾝｽﾄｰﾙされていない時は｢はい(Y)｣を押してください｡ 

旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝがｲﾝｽﾄｰﾙされている時は｢いいえ(N)｣を押してください｡ 

ｲﾝｽﾄｰﾙが中止されますので､ｺﾝﾄﾛｰﾙﾊﾟﾈﾙの[ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑの追加と削除]ｱｲｺﾝを使用してｱﾝｲﾝｽﾄｰﾙ

してください｡ 

 

図 1.32 旧ﾊﾞｰｼﾞｮﾝｲﾝｽﾄｰﾙ有無確認画面 

 

④IAI Corporation USB to UART Bridge Controller Driver Installer画面が表示されます。「次へ

(N)>」をｸﾘｯｸしてください。 

 

図 1.33  IAI USB to UART Bridge Controller Driver Installer 画面 
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⑤ﾄﾞﾗｲﾊﾞをｲﾝｽﾄｰﾙしています...画面が表示されます。 

 

図 1.34  ﾄﾞﾗｲﾊﾞをｲﾝｽﾄｰﾙしています...画面 

 

⑥ｲﾝｽﾄｰﾙが完了すると、IAI Corporation USB to UART Bridge Controller Driver Installer画面

に「ﾄﾞﾗｲﾊﾞは、正しくこのｺﾝﾋﾟｭｰﾀにｲﾝｽﾄｰﾙされました。」と表示されます。「完了」をｸﾘｯｸ

してください。 

 

図 1.35  IAI Corporation USB to UART Bridge Controller Driver Installer確認画面 

 

⑦ﾊﾟｿｺﾝと USB 変換ｱﾀﾞﾌﾟﾀを、USB ｹｰﾌﾞﾙで接続してください。 

 

⑧ﾄﾞﾗｲﾊﾞのｲﾝｽﾄｰﾙが完了します。 

 

ｲﾝｽﾄｰﾙが完了しない場合は、⑨以降の操作を行なってください。 
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⑨ﾃﾞﾊﾞｲｽﾏﾈｰｼﾞｬｰを起動してください。 

「CP2102 USB to UART Bridge Controller」を右ｸﾘｯｸし､「ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱの更新(P)」を左ｸﾘｯｸ

してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.36 ﾃﾞﾊﾞｲｽﾏﾈｰｼﾞｬｰ画面 

 

⑩ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱの更新画面が表示されます。ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱの更新画面の「ｺﾝﾋﾟｭｰﾀｰを参照し

てﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱを検索します(R)」ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしてください 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.37 ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱの更新画面 
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⑨ﾃﾞﾊﾞｲｽﾏﾈｰｼﾞｬｰを起動してください。 

「CP2102 USB to UART Bridge Controller」を右ｸﾘｯｸし､「ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱの更新(P)」を左ｸﾘｯｸ

してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.36 ﾃﾞﾊﾞｲｽﾏﾈｰｼﾞｬｰ画面 

 

⑩ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱの更新画面が表示されます。ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱの更新画面の「ｺﾝﾋﾟｭｰﾀｰを参照し

てﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱを検索します(R)」ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしてください 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.37 ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱの更新画面 
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⑪ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱの更新画面が表示されます。 

ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱの更新画面の丸で囲われた部分に、保存先 C:Program Files\IAI\IAI 

USBv4\Vista-8 を入力してください。「次ヘ(N)」をｸﾘｯｸしてください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.38 ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱの更新画面 

 

⑫ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱの更新完了(IAI USB to UART Bridge Controller)画面が表示されます。ﾄﾞﾗｲ

ﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱの更新画面の「閉じる(C)」をｸﾘｯｸしてください 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.39 ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱの更新完了(IAI USB to UART Bridge Controller)画面 

 

⑬ﾄﾞﾗｲﾊﾞのｲﾝｽﾄｰﾙが完了します。 

CC::PPrrooggrraamm  FFiilleess\\IIAAII\\IIAAII  UUSSBBvv44\\VViissttaa--88  
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1.3.4 RCON の USB 接続のためのﾄﾞﾗｲﾊﾞｿﾌﾄのｲﾝｽﾄｰﾙ方法 

 

USBｺﾈｸﾀに接続してUSBを使用する場合は、ﾄﾞﾗｲﾊﾞｿﾌﾄをｲﾝｽﾄｰﾙする必要があります。 

Windows 10の場合、手順①～⑤の作業は不要です。手順⑥に進んでください。 

(注)次の条件の時、「RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ(各言語)」のｲﾝｽﾄｰﾙﾎﾞﾀﾝもしくは「ｹﾞｰﾄｳｪｲﾊﾟﾗﾒｰﾀｰ設

定ﾂｰﾙ(各言語)」のｲﾝｽﾄｰﾙﾎﾞﾀﾝを押すと、RCON 用 USB ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰのｲﾝｽﾄｰﾙ確認画面が表示され

ます。 

  「はい」をｸﾘｯｸすると手順③のﾃﾞﾊﾞｲｽﾄﾞﾗｲﾊﾞｰのｲﾝｽﾄｰﾙｳｨｻﾞｰﾄﾞが表示されます。 

  手順③以降を実行すると RCON の USB 接続のためのﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄをｲﾝｽﾄｰﾙできます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.40 IAI ｺﾝﾄﾛｰﾗｰ用 USB ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ(RCON 用)画面 

 

① DVD-ROMﾄﾞﾗｲﾌﾞに本ｿﾌﾄｳｪｱの入ったDVD-ROMを挿入してください。 

 

② ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀの選択画面が表示されます。「IAIｺﾝﾄﾛｰﾗｰ用USBﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ(RCON用)」をｸﾘｯｸ

してください。 

 

 

図1.41 ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀの選択画面 

（1）RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄのｲﾝｽﾄｰﾙﾂｰﾙを Windows 10 より前の OS で起動。 

（2）RCON 用 USB ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰがｲﾝｽﾄｰﾙされていない。 
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1.3.4 RCON の USB 接続のためのﾄﾞﾗｲﾊﾞｿﾌﾄのｲﾝｽﾄｰﾙ方法 

 

USBｺﾈｸﾀに接続してUSBを使用する場合は、ﾄﾞﾗｲﾊﾞｿﾌﾄをｲﾝｽﾄｰﾙする必要があります。 

Windows 10の場合、手順①～⑤の作業は不要です。手順⑥に進んでください。 

(注)次の条件の時、「RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ(各言語)」のｲﾝｽﾄｰﾙﾎﾞﾀﾝもしくは「ｹﾞｰﾄｳｪｲﾊﾟﾗﾒｰﾀｰ設

定ﾂｰﾙ(各言語)」のｲﾝｽﾄｰﾙﾎﾞﾀﾝを押すと、RCON 用 USB ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰのｲﾝｽﾄｰﾙ確認画面が表示され

ます。 

  「はい」をｸﾘｯｸすると手順③のﾃﾞﾊﾞｲｽﾄﾞﾗｲﾊﾞｰのｲﾝｽﾄｰﾙｳｨｻﾞｰﾄﾞが表示されます。 

  手順③以降を実行すると RCON の USB 接続のためのﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄをｲﾝｽﾄｰﾙできます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.40 IAI ｺﾝﾄﾛｰﾗｰ用 USB ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ(RCON 用)画面 

 

① DVD-ROMﾄﾞﾗｲﾌﾞに本ｿﾌﾄｳｪｱの入ったDVD-ROMを挿入してください。 

 

② ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀの選択画面が表示されます。「IAIｺﾝﾄﾛｰﾗｰ用USBﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ(RCON用)」をｸﾘｯｸ

してください。 

 

 

図1.41 ｲﾝｽﾄｰﾙするﾃﾞｰﾀの選択画面 

（1）RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄのｲﾝｽﾄｰﾙﾂｰﾙを Windows 10 より前の OS で起動。 

（2）RCON 用 USB ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰがｲﾝｽﾄｰﾙされていない。 
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③ ﾃﾞﾊﾞｲｽﾄﾞﾗｲﾊﾞのｲﾝｽﾄｰﾙｳｨｻﾞｰﾄﾞが表示されます。「次へ」をｸﾘｯｸしてください。 

 

 

図1.42 ﾃﾞﾊﾞｲｽﾄﾞﾗｲﾊﾞのｲﾝｽﾄｰﾙｳｨｻﾞｰﾄﾞの開始画面 

 

④ ﾄﾞﾗｲﾊﾞのｲﾝｽﾄｰﾙが開始されます。途中で以下の画面が表示されますが、図に記載された手

順で操作を続行してください。(OSによって表示される画面が異なります) 

 

 

図1.43 ｲﾝｽﾄｰﾙの開始画面(Windows 7/8の場合) 

 

⑤ ｲﾝｽﾄｰﾙが完了すると、以下の画面が表示されます。「完了」ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしてください。 

 

 

図1.44 ﾃﾞﾊﾞｲｽﾄﾞﾗｲﾊﾞのｲﾝｽﾄｰﾙｳｨｻﾞｰﾄﾞの完了画面 

 

⑥ ﾊﾟｿｺﾝとｺﾝﾄﾛｰﾗをUSBｹｰﾌﾞﾙで接続してください。接続後、ｺﾝﾄﾛｰﾗの電源が入っていない場

合は、ｺﾝﾄﾛｰﾗの電源を入れてください。 
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⑦ ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱのｲﾝｽﾄｰﾙが自動的に始まります。 

 

⑧ OSやPC環境によっては、以下の画面が表示されることがあります。図に記載された手順で

操作を続行してください。 

 

(a) Windows 7の場合 

以下の操作は必須ではありませんが、操作を行わない場合、ｲﾝｽﾄｰﾙに時間がかかります。 

 

 

図1.45 Windowsのﾀｽｸﾊﾞｰ 

 

 

 

図1.46 ﾄﾞﾗｲﾊﾞｿﾌﾄのｲﾝｽﾄｰﾙ画面 

 

 

 

図1.47 ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱのｲﾝｽﾄｰﾙｽｷｯﾌﾟ選択画面 
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⑨ ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄｳｪｱのｲﾝｽﾄｰﾙが完了します。(OSによって、完了画面は異なります) 

｢閉じる(C)｣または｢完了｣をｸﾘｯｸしてください。 

 

 

図1.48 ｲﾝｽﾄｰﾙ完了画面（Windows 7の場合） 

 

⑩ ﾄﾞﾗｲﾊﾞのｲﾝｽﾄｰﾙが完了します。 

 

 

[備考] 

USBﾄﾞﾗｲﾊﾞのｲﾝｽﾄｰﾙが完了すると、COMﾎﾟｰﾄが自動的に追加されます。 

[COMﾎﾟｰﾄの変更方法は1.3.5 IAI USBのCOMﾎﾟｰﾄの変更方法を参照] 

(COMﾎﾟｰﾄの名称はUSB変換ｱﾀﾞﾌﾟﾀのものとは異なります) 

 

 

図1.49 ﾃﾞﾊﾞｲｽﾏﾈｰｼﾞｬｰ画面 
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1.3.5 IAI USB の COM ﾎﾟｰﾄの変更方法 

USB 変換ｱﾀﾞﾌﾟﾀﾄﾞﾗｲﾊﾞｿﾌﾄのｲﾝｽﾄｰﾙ作業で設定された COM ﾎﾟｰﾄは、下記の手順で変更できます。 

①Windows のｽﾀｰﾄ→設定→ｺﾝﾄﾛｰﾙﾊﾟﾈﾙをｸﾘｯｸして、「ｺﾝﾄﾛｰﾙﾊﾟﾈﾙ」を開きます。 

「ｼｽﾃﾑ」をﾀﾞﾌﾞﾙｸﾘｯｸして、ｼｽﾃﾑのﾌﾟﾛﾊﾟﾃｨを開きます。 

「ｼｽﾃﾑ」の中の「ﾊｰﾄﾞｳｪｱ」のﾀﾌﾞをｸﾘｯｸして開きます。 

「ﾊｰﾄﾞｳｪｱ」の中の「ﾃﾞﾊﾞｲｽﾏﾈｰｼﾞｬ」をｸﾘｯｸして開きます。 

「ﾃﾞﾊﾞｲｽﾏﾈｰｼﾞｬ」の「ﾎﾟｰﾄ（COM と LPT）」をﾀﾞﾌﾞﾙｸﾘｯｸして拡張します。 

②「IAI USB to UART Bridge Controller(COM?)」をﾀﾞﾌﾞﾙｸﾘｯｸします。 

（注）COM?は、変更前 COM ﾎﾟｰﾄの番号です。 

 

 

 

 

 

 

 

IAI USB to UART Bridge 

Controller(COM?) 

 

 

図 1.50 ﾃﾞﾊﾞｲｽﾏﾈｰｼﾞｬ画面 

 

③「IAI USB to Bridge Controller(COM?)」のﾌﾟﾛﾊﾟﾃｨ画面が表示されます。 

 ﾌﾟﾛﾊﾟﾃｨ画面の「詳細設定(A)」をｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.51 ﾌﾟﾛﾊﾟﾃｨ画面
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④｢COM?ﾎﾟｰﾄの詳細設定画面｣が表示されます｡ 

｢COM ﾎﾟｰﾄの番号(P)：｣で､設定したい COM ﾎﾟｰﾄ No.に変更します｡ 

変更後､「OK」をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

                             COM ﾎﾟｰﾄの番号(P)： 

 

 

 

図 1.52 COM？ﾎﾟｰﾄの詳細設定画面 

 

⑤｢COM?ﾎﾟｰﾄの詳細設定画面｣が閉じます｡ 

｢ﾌﾟﾛﾊﾟﾃｨ画面｣(図 1.51)で､OK をｸﾘｯｸしますと COM ﾎﾟｰﾄが変更されます｡ 

 

⑥｢ﾃﾞﾊﾞｲｽﾏﾈｰｼﾞｬ画面｣を消して､再度､表示させると､COM ﾎﾟｰﾄの番号が変更されていることが

確認できます｡ 

確認後､開いている｢ﾃﾞﾊﾞｲｽﾏﾈｰｼﾞｬ画面｣などすべての画面を閉じます｡ 
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1.4 本ｿﾌﾄｳｪｱの起動 

①ｺﾝﾄﾛｰﾗ及びﾊﾟｿｺﾝの電源を OFFにして､付属の標準RS232C ｹｰﾌﾞﾙまたは USB ｹｰﾌﾞﾙにて､ｺﾝﾄﾛｰﾗ

とﾊﾟｿｺﾝを接続します｡ 

②ｺﾝﾄﾛｰﾗ及びﾊﾟｿｺﾝの電源を投入し､Windows を起動します｡ 

③ﾎﾟｰﾄｽｲｯﾁの付いているｺﾝﾄﾛｰﾗの場合は、ﾎﾟｰﾄｽｲｯﾁを ON した後に本ｿﾌﾄｳｪｱを起動します｡ 

※本ｿﾌﾄｳｪｱは､起動する際にｺﾝﾄﾛｰﾗとﾊﾟｿｺﾝが接続されているか否かによって､ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞかｵ

ﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞかを判定しています｡PORTｽｲｯﾁがついているｺﾝﾄﾛｰﾗにつきましては､本ｿﾌﾄｳｪｱ起動

後にｺﾝﾄﾛｰﾗのﾎﾟｰﾄｽｲｯﾁを ON にしてもｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞとして動作しません｡この場合､[再接

続](3.1(5)②[ｺﾝﾄﾛｰﾗ設定]を参照)を行うことでｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞになります｡ 

④接続軸のﾁｪｯｸが現れ､接続軸のﾁｪｯｸが開始されます｡(｢2.接続軸ﾁｪｯｸ｣参照) 

 

[PCON､ACON､DCON､SCON､ERC2､ERC3､ROBONET､ASEP､PSEP､DSEP､MSEP､MSCON､MCON､RCON､ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰの場合] 

ｿﾌﾄｳｪｱｲﾝｽﾄｰﾙ後の最初の起動時だけ、接続軸ﾁｪｯｸの前に通信設定画面(図 1.55)が表示されます。

[1.5 通信設定画面を参照] 

 

⑤接続軸のﾁｪｯｸが完了しますと､ﾒｲﾝ画面が表示されるとともに､図 1.53 に示されるﾏﾆｭｱﾙ動作

ﾓｰﾄﾞを選択する画面が表示されます｡ 

目的に合わせて､動作ﾓｰﾄﾞを選択し､OK を押してください｡ 

以降､操作目的に応じて画面表示に従いながら適切な入力を行ってください｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.53 ﾏﾆｭｱﾙ動作ﾓｰﾄﾞ選択画面 

 

ﾏﾆｭｱﾙ動作ﾓｰﾄﾞは､以下の 4 つのﾒﾆｭｰから選択します｡ 

･ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ 1(ｾｰﾌﾃｨ速度有効/PIO 起動禁止) 

PIO 起動禁止:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀなどのｺﾝﾄﾛｰﾗへの書込みとｱｸﾁｭｴｰﾀ動作系の指令が 

できます｡ 

ｾｰﾌﾃｨ速度有効:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの速度指定に関係なく､最高速度がﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定された 

安全速度となります｡ 

･ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ 2(ｾｰﾌﾃｨ速度無効/PIO 起動禁止) 

PIO 起動禁止:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀなどのｺﾝﾄﾛｰﾗへの書込みとｱｸﾁｭｴｰﾀ動作系の指令が 

できます｡ 

ｾｰﾌﾃｨ速度無効:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの速度指定に記載された速度(安全速度以上)で動かすこと 

が可能となります｡ 
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ｾｰﾌﾃｨ速度無効:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの速度指定に記載された速度(安全速度以上)で動かすこと 

が可能となります｡ 
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･ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 1(ｾｰﾌﾃｨ速度有効/PIO 起動許可) 

PIO 起動許可:ﾓﾆﾀだけ可能となります｡ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀなどのｺﾝﾄﾛｰﾗへの書込みとｱｸﾁ

ｭｴｰﾀ動作系の指令ができません｡ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄからの動作指令(ｼﾞｮｸﾞ･原点

復帰等)を行うことはできません｡ 

ｾｰﾌﾃｨ速度有効:PLC からの指令に関係なく､最高速度がﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定された安全速度とな

ります｡ 

･ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 2(ｾｰﾌﾃｨ速度無効/PIO 起動許可) 

PIO 起動許可:ﾓﾆﾀだけ可能となります｡ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀなどのｺﾝﾄﾛｰﾗへの書込みとｱｸﾁ

ｭｴｰﾀ動作系の指令ができません｡ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄからの動作指令(ｼﾞｮｸﾞ･原点

復帰等)を行うことはできません｡ 

ｾｰﾌﾃｨ速度無効:PLCからの指令通りの速度(安全速度以上)で動かすことが可能となります｡ 

 

｢ﾊﾟｿｺﾝのﾎﾞｰﾚｰﾄがｻﾎﾟｰﾄされていない｣との警告が出て､ｺﾝﾄﾛｰﾗとの接続が出来ない場合は､他

のﾎﾞｰﾚｰﾄを選択してください｡ 

･ﾒｲﾝﾒﾆｭｰの設定をｸﾘｯｸ､｢ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定｣を選択する｡ 

･｢ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面｣(図 10.1)でﾎﾞｰﾚｰﾄを変更する｡ 

 

●PCON､ACON､DCON､SCON､MSCON､ERC2､ERC3､MCON､RCON､ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰを接続した場合､本ｿﾌﾄｳｪｱ起

動時には‘ｾｰﾌﾃｨ速度有効(安全制限速度あり)’の状態になっています｡そのため､ﾊﾟｿｺﾝ対応

ｿﾌﾄからのﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動(ﾃｽﾄ運転ﾓｰﾄﾞ)の実施による最高速度は､ﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定された安全速度

となります｡ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀに記載された安全速度以上の速度指令を､動作させるには､‘ｾｰﾌﾃｨ速度無効(安

全制限速度なし)’の状態に変更する必要があります｡安全速度ありなしの切替えは｢3.2 ﾂｰﾙ

ﾎﾞﾀﾝによる操作｣を参照ください｡ 
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[RCP､RCS､E-Con､RCP2､ERC の場合] 

⑤接続軸のﾁｪｯｸが完了しますと､警告画面が表示されます｡｢OK｣をｸﾘｯｸすると､ﾒｲﾝ画面が表示

されます｡ 

 

 

 

 

 

図 1.55 警告 

 

RCON のﾓｰｼｮﾝ仕様(EtherCAT ﾓｰｼｮﾝ、MECHATROLINK-Ⅲ、SSCNETⅢ/H)で RCON-AC などの

ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰﾕﾆｯﾄのﾊﾟﾗﾒｰﾀｰがｲﾝﾃﾞｯｸｽﾓｰﾄﾞの場合、ﾊﾟﾗﾒｰﾀｰを変更する必要があります。 

そのため、ｲﾝﾃﾞｯｸｽﾓｰﾄﾞの場合、ﾊﾟﾗﾒｰﾀｰを一括で変更するかを確認するﾒｯｾｰｼﾞが表示

されます。 

 

 
図 1.54 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定確認画面 

 

はい を押すと以下の通りﾊﾟﾗﾒｰﾀが変換され、ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰﾕﾆｯﾄを再起動します。 

 

名称 設定値 

ｿﾌﾄｳｪｱｽﾄﾛｰｸﾘﾐｯﾄ＋側 36030 

ｿﾌﾄｳｪｱｽﾄﾛｰｸﾘﾐｯﾄ－側 -30 

軸動作種別 ATYP-MODE:0 

ｿﾞｰﾝ境界 1＋側 36030 

ｿﾞｰﾝ境界 1－側 -30 

ｿﾞｰﾝ境界 2＋側 36030 

ｿﾞｰﾝ境界 2－側 -30 
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1.5 通信設定画面 

ｿﾌﾄｳｪｱｲﾝｽﾄｰﾙ後の初回起動時のみ､通信設定画面(図 1.56)が表示されます｡この画面で､ｺﾝﾄﾛｰﾗ

との通信を行う為の設定を行います｡ 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 1.56 通信設定画面 

 

① ﾎﾟｰﾄ 

ｺﾝﾄﾛｰﾗとの通信を行うｼﾘｱﾙﾎﾟｰﾄを一覧の中から選択します｡ 

② ﾎﾞｰﾚｰﾄ 

通信ﾎﾞｰﾚｰﾄを一覧の中から選択します｡ 

※ここで選択したﾎﾞｰﾚｰﾄは､本ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝがｺﾝﾄﾛｰﾗとの通信を行う為だけのものです｡ 

ｺﾝﾄﾛｰﾗの通信速度ﾊﾟﾗﾒｰﾀとは関係ありません｡ 

※①で選択したﾎﾟｰﾄでｻﾎﾟｰﾄされていないﾎﾞｰﾚｰﾄを選択した場合､接続確認時にｴﾗｰとなり

ます｡ 

 

③ 最終軸番号 

接続軸ﾁｪｯｸの対象とする最終の軸番号を選択します｡ 

※ここで選択された軸番号以降の軸に対しては接続軸ﾁｪｯｸが行われません｡接続軸の軸番

号をご確認のうえ､適切な軸番号を選択してください｡ 

 

 

上記項目を設定後､｢OK｣ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､接続軸ﾁｪｯｸが行われます｡(次回起動時からは本設

定にて自動的に接続軸ﾁｪｯｸが行われます｡) 

※ここで設定した内容は､ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面(図 10.1)で変更することができます｡「ｷｬﾝｾﾙ｣ﾎﾞ

ﾀﾝがｸﾘｯｸされた場合は､接続軸ﾁｪｯｸは行わず､ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝを終了します｡(次回起動時､再度この

通信設定画面が表示されます｡) 
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2. 接続軸ﾁｪｯｸ 

｢通信設定画面｣(図1.55)または｢ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面｣(図10.1)で設定された｢最終軸番号｣まで

の軸に対し､接続軸ﾁｪｯｸを行います｡接続が確認された軸は状態表示が｢接続｣に､それ以外の軸

は｢-｣になります｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 2.1 接続軸ﾁｪｯｸ画面(接続確認中) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 2.2 接続軸ﾁｪｯｸ画面(接続確認完了) 

 

｢ESC｣ｷｰを押すことにより接続軸ﾁｪｯｸをｷｬﾝｾﾙすることができます｡(この場合､ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞとな

ります｡) 

◎ｲﾈｰﾌﾞﾙ機能が有効に設定されているｺﾝﾄﾛｰﾗの接続 

接続時にﾊﾟﾗﾒｰﾀでｲﾈｰﾌﾞﾙ機能が有効に設定されているｺﾝﾄﾛｰﾗを接続した場合､ｲﾈｰﾌﾞﾙ機能を

無効にするか問い合わせてきます｡ 

ｲﾈｰﾌﾞﾙ機能を有効にしたままの場合は､ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞでｻｰﾎﾞ ON が行えません。 
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3. ﾒｲﾝ画面 

(1) PCON､ACON､DCON､SCON､ROBONET､ASEP､PSEP､DSEP､MSEP､MSCON､MCON､RCON ｺﾝﾄﾛｰﾗ､ERC2､ERC3 

およびｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰ 

ﾒｲﾝ画面は､図 3.1 に示すように､ﾒｲﾝﾒﾆｭｰ､ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ､ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ､ｽﾃｰﾀｽﾊﾞｰから構成されていま

す｡ 

画面左側のﾂﾘｰﾋﾞｭｰは､ﾒﾆｭｰの｢ｳｨﾝﾄﾞｳ(W)｣→｢ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ(T)｣の操作により表示できます｡ 

(初期画面:ﾒｲﾝﾒﾆｭｰ) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 3.1 ﾒｲﾝ画面（ｵﾝﾗｲﾝ画面） 

 

 

ﾒｲﾝ画面(図 3.1)のﾒｲﾝﾒﾆｭｰまたはﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝから｢3.1 ﾒｲﾝﾒﾆｭｰによる操作｣ 

｢3.2 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝによる操作｣に記載された各項目を選択します｡ 

 

 

 

 

 

ﾒｲﾝﾒﾆｭｰ ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ 

ｽﾃｰﾀｽﾊﾞｰ 
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(2)RCP､RCS､E-Con､RCP2 ｺﾝﾄﾛｰﾗ及び ERC 

ﾒｲﾝ画面は､図3.2に示します様に､ﾒｲﾝﾒﾆｭｰ､ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ､ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ､ｽﾃｰﾀｽﾊﾞｰから構成されていま

す｡画面左側のﾂﾘｰﾋﾞｭｰは､ﾒﾆｭｰの｢ｳｨﾝﾄﾞｳ(W)｣→｢ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ(T)｣の操作により表示できます｡ 

(初期画面:ﾒｲﾝﾒﾆｭｰ) 

 

図 3.2 ﾒｲﾝ画面（ｵﾝﾗｲﾝ画面） 

 

    ﾒｲﾝ画面(図 3.2)のﾒｲﾝﾒﾆｭｰ又はﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝから｢3.1 ﾒｲﾝﾒﾆｭｰによる操作｣ 

    ｢3.2 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝによる操作｣に記載された各項目を選択します｡ 
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3.1 ﾒｲﾝﾒﾆｭｰによる操作 

(1)ﾌｧｲﾙ 

①[新規作成] 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを新規作成します｡ 
 

②[開く] 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀまたはﾊﾟﾗﾒｰﾀをﾌｧｲﾙから読み込みます｡ 
 

③[閉じる] 

ﾌｧｲﾙを閉じます｡ 
 

④[ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送](ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ時､操作可能) 

[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ]ﾌｧｲﾙのﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗに書込みます｡ 

[ﾊﾟﾗﾒｰﾀ]ﾌｧｲﾙのﾊﾟﾗﾒｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗに書込みます｡ 

※ [ｺﾝﾄﾛｰﾗへの転送]の[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ]､[ﾊﾟﾗﾒｰﾀ]をﾒｲﾝﾒﾆｭｰで選択して行う転送は､拡張子

を変更せずに､他機種のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀを転送することが可能です。 

転送元のｺﾝﾄﾛｰﾗのﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀを開いて転送先のｺﾝﾄﾛｰﾗに転送してください。 

・ ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ 

ASEP などの SEP 系ｺﾝﾄﾛｰﾗと ACON などの CON 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の転送は行えませんが､ 

SEP 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の転送は行えます。CON 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の転送は行えます。 

MSEP のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを MCON に転送できます。 

・ ﾊﾟﾗﾒｰﾀ 

以下のｺﾝﾄﾛｰﾗ間の転送が可能です。 

転送元  転送先  転送元  転送先 

RCP2-C → PCON-CA RCP6S → RCM-P6PC 

ERC(T) → ERC3 RCM_P6PC → RCP6S 

ACON → ASEP MPSEP → RCON-PC 

PCON → PSEP 
MPSEP 

(型式に T が 
含まれるもの) 

→ RCON-PC 

PCON-CA → PCON-CB MPCON → RCON-PC 

MPSEP → MPCON MASEP → RCON-AC 

MPSEP 
(型式に T が 
含まれるもの) 

→ 
MPCON 

(型式に T が 
含まれるもの) 

MACON → RCON-AC 

MASEP → MACON MDSEP → RCON-DC 

MDSEP → MDCON MDCON → RCON-DC 

(注) MSEP のﾃﾞｰﾀを MCON に転送する場合は､以下の注意事項に従って行ってください。 

※予め GWのﾊﾟﾗﾒｰﾀを変更してからﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの転送を行ってください。 

※ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀとﾊﾟﾗﾒｰﾀを個別に転送する場合は､ﾊﾟﾗﾒｰﾀを先に転送してください。 

※転送元の MSEP のﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀを取ってから転送を行ってください。 

※ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを転送する場合は､以下の制約があります。 

・転送元 MSEP のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ保存時の PIO ﾊﾟﾀｰﾝが 6 であること。 

・転送先 MCON のﾕｰｻﾞｰﾊﾟﾗﾒｰﾀ「押付け方式[0:CON 式 1:SEP 式]」が 1:SEP 式に 

なっていること。 
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(1)ﾌｧｲﾙ (つづき) 

⑤[ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟ](ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ時､操作可能) 

[ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾌｧｲﾙへ保存]ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾎﾟｼﾞｼｮﾝ･ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾃﾞｰﾀを一括してﾌｧｲﾙに保存します｡ 

[ﾌｧｲﾙからｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送]ﾌｧｲﾙのﾎﾟｼﾞｼｮﾝ･ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾃﾞｰﾀを一括してｺﾝﾄﾛｰﾗに転送します｡ 

[ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀ印刷]ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀを印刷します｡ 

V8.02.00.00 から以下のﾒﾆｭｰが追加されています。 

[ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集]ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾌｧｲﾙからﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集画面での編集が可能です。 

[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集]ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾌｧｲﾙからﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集での編集が可能です。 

[一括ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟ]接続された複数軸から選択した軸のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾊﾟﾗﾒｰﾀﾃﾞｰﾀを一括して個別の 

ﾌｧｲﾙでﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾌｧｲﾙに保存します。 

[一括ﾘｽﾄｱ]選択されたﾌｫﾙﾀﾞにあるﾌｧｲﾙのﾎﾟｼﾞｼｮﾝ・ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾃﾞｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗに一括して転送します。 

※[ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟ]の[ﾌｧｲﾙからｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送]､[一括ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟ]をﾒｲﾝﾒﾆｭｰで選択して行う転送は、

拡張子を変更せずに､他機種のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀを転送することが可能です。 

転送元のｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀを転送先のｺﾝﾄﾛｰﾗに転送してください。 

以下のｺﾝﾄﾛｰﾗ間の転送が可能です。 

転送元  転送先 

 

転送元  転送先 

MPSEP → MPCON 
MPSEP 

(型式に T が 
含まれるもの) 

→ RCON-PC 

MPSEP 
(型式に T が 
含まれるもの) 

→ 
MPCON 

(型式に T が 
含まれるもの) 

MPCON → RCON-PC 

MASEP → MACON MASEP → RCON-AC 

MDSEP → MDCON MACON → RCON-AC 

RCP6S → RCM-P6PC MDSEP → RCON-DC 

RCM-P6PC → RCP6S MDCON → RCON-DC 

MPSEP → RCON-PC ― → ― 

(注) MSEP のﾃﾞｰﾀを MCON に転送する場合は､以下の注意事項に従って行ってください。 

※転送元の MSEP のﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀを取ってから転送を行ってください。 

※ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀを転送する場合は､以下の制約があります。 

・ 転送元 MSEP のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ保存時の PIO ﾊﾟﾀｰﾝが 6 であること。 

・ 転送先 MCON のﾕｰｻﾞｰﾊﾟﾗﾒｰﾀ「押付け方式[0:CON 式 1:SEP 式]」が 1:SEP 式に 

なっていること。 

 

⑥[最近使ったﾌｧｲﾙ] 

最近読み込んだﾌｧｲﾙの履歴が表示され､これらの中からﾌｧｲﾙ名を選択して読み込むことが

できます｡ 

 

⑦[終了] 

本ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝを終了します｡ 
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(1)ﾌｧｲﾙ (つづき) 

⑤[ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟ](ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ時､操作可能) 

[ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾌｧｲﾙへ保存]ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾎﾟｼﾞｼｮﾝ･ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾃﾞｰﾀを一括してﾌｧｲﾙに保存します｡ 

[ﾌｧｲﾙからｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送]ﾌｧｲﾙのﾎﾟｼﾞｼｮﾝ･ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾃﾞｰﾀを一括してｺﾝﾄﾛｰﾗに転送します｡ 

[ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀ印刷]ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀを印刷します｡ 

V8.02.00.00 から以下のﾒﾆｭｰが追加されています。 

[ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集]ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾌｧｲﾙからﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集画面での編集が可能です。 

[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集]ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾌｧｲﾙからﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集での編集が可能です。 

[一括ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟ]接続された複数軸から選択した軸のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾊﾟﾗﾒｰﾀﾃﾞｰﾀを一括して個別の 

ﾌｧｲﾙでﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾌｧｲﾙに保存します。 

[一括ﾘｽﾄｱ]選択されたﾌｫﾙﾀﾞにあるﾌｧｲﾙのﾎﾟｼﾞｼｮﾝ・ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾃﾞｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗに一括して転送します。 

※[ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟ]の[ﾌｧｲﾙからｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送]､[一括ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟ]をﾒｲﾝﾒﾆｭｰで選択して行う転送は、

拡張子を変更せずに､他機種のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀを転送することが可能です。 

転送元のｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀを転送先のｺﾝﾄﾛｰﾗに転送してください。 

以下のｺﾝﾄﾛｰﾗ間の転送が可能です。 

転送元  転送先 

 

転送元  転送先 

MPSEP → MPCON 
MPSEP 

(型式に T が 
含まれるもの) 

→ RCON-PC 

MPSEP 
(型式に T が 
含まれるもの) 

→ 
MPCON 

(型式に T が 
含まれるもの) 

MPCON → RCON-PC 

MASEP → MACON MASEP → RCON-AC 

MDSEP → MDCON MACON → RCON-AC 

RCP6S → RCM-P6PC MDSEP → RCON-DC 

RCM-P6PC → RCP6S MDCON → RCON-DC 

MPSEP → RCON-PC ― → ― 

(注) MSEP のﾃﾞｰﾀを MCON に転送する場合は､以下の注意事項に従って行ってください。 

※転送元の MSEP のﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀを取ってから転送を行ってください。 

※ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀを転送する場合は､以下の制約があります。 

・ 転送元 MSEP のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ保存時の PIO ﾊﾟﾀｰﾝが 6 であること。 

・ 転送先 MCON のﾕｰｻﾞｰﾊﾟﾗﾒｰﾀ「押付け方式[0:CON 式 1:SEP 式]」が 1:SEP 式に 

なっていること。 

 

⑥[最近使ったﾌｧｲﾙ] 

最近読み込んだﾌｧｲﾙの履歴が表示され､これらの中からﾌｧｲﾙ名を選択して読み込むことが

できます｡ 

 

⑦[終了] 

本ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝを終了します｡ 
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(2)ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ(ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ時､操作可能) 

①[編集/ﾃｨｰﾁ] 

ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを読み込み､ﾃﾞｰﾀの編集･ﾃｨｰﾁﾝｸﾞを行います｡ 

※PCON-PL/PO､ACON-PL/PO､SCON-C､SCON-CA､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､

DCON-CA､DCON-CB､ERC3 のﾊﾟﾙｽ列ﾓｰﾄﾞの場合は､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが入力できません｡ 

そのため､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ入力部､ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ､簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑが表示されないｼﾞｮｸﾞ画面(図 5.6)が表

示されます｡ 

[5.CON 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ及び旧機種のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集参照] 

[6.2 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集参照] 

[7. ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰの簡単ﾃﾞｰﾀｰ設定参照] 
 

②[ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送] 

編集したﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(書込み)します｡ 

※PCON-PL/PO､ACON-PL/PO､SCON-C､SCON-CA､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､

DCON-CA､DCON-CB､ERC3のﾊﾟﾙｽ列ﾓｰﾄﾞの場合は､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀのｺﾝﾄﾛｰﾗへの転送ができませ

ん｡ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送しようとしても､軸選択画面で選択ｺﾝﾄﾛｰﾗとして表示さ

れません｡ 
 

③[印刷] 

編集中のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌﾟﾘﾝﾀへ出力します｡ 

※PCON-PL/PO､ACON-PL/PO､SCON-C､SCON-CA､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､

DCON-CA､DCON-CB､ERC3 のﾊﾟﾙｽ列ﾓｰﾄﾞの場合は､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの印刷ができません｡ 
 
 

(3)ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ時､操作可能) 

①[編集] 

ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾊﾟﾗﾒｰﾀを読み込み､編集を行います｡ 

[8.ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集参照] 

 

②[ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送] 

編集したﾊﾟﾗﾒｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(書込み)します｡ 

 

③[印刷] 

編集中のﾊﾟﾗﾒｰﾀﾃﾞｰﾀをﾌﾟﾘﾝﾀへ出力します｡ 

 

④[SEP ｺﾝﾄﾛｰﾗ設定情報] 

SEP ｺﾝﾄﾛｰﾗ初期設定で設定した内容が表示されます｡ 

 

⑤[制御系ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定] 

･ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞの試運転･ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行えます｡ 

[13.ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降)参照] 

･ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行えます｡ 

※SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､MSCON､MCON(ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ)に限る｡ 

[14.ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ機能参照] 



 

3.
メ
イ
ン
画
面

 

 - 40 - 

(3)ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ時､操作可能) (つづき) 

･制振制御用周波数解析 

抑制したい負荷の振動周波数を計算し､ﾊﾟﾗﾒｰﾀを設定します｡ 

※SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､MSCON､MCON(ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ)に限る｡ 

[15.制振制御用周波数解析機能参照] 

 

⑥[SCON ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ変換ﾂｰﾙ] 

※ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V11.00.02.00 以降 

以下の SCON ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(変換元ﾌｧｲﾙ)を､変換後ﾌｧｲﾙに変換できます。 

変換後のﾌｧｲﾙの拡張子は､ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄで作られる拡張子と異なり､$$が付いたものにな

ります。 

 

変換元ﾌｧｲﾙ 変換後ﾌｧｲﾙ 

SCON-C 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.prsc) SCON-CA 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsa) 

SCON-C 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.prsc) SCON-CB 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsb) 

SCON-CA 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.prsa) SCON-CB 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsb) 

SCON-CA 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsa) SCON-CB 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsb) 

SCON-CA(MECHATROLINK-Ⅲ：型式に ML3 が

含まれるもの)用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.prsam) 

SCON-CB(MECHATROLINK-Ⅲ：型式に ML3 が

含まれるもの)用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsbm) 

 

変換後ﾌｧｲﾙは、以下のｺﾝﾄﾛｰﾗに転送できます。 

変換後ﾌｧｲﾙ 転送可能ｺﾝﾄﾛｰﾗ 

SCON-CA 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsa) SCON-CA 

SCON-CB 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsb) SCON-CB 

SCON-CB(MECHATROLINK-Ⅲ：型式に ML3 が

含まれるもの)用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsbm) 

SCON-CB(MECHATROLINK-Ⅲ：型式に ML3 が

含まれるもの) 

 

〔操作〕 

1)ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(P)]→[SCON ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ変換ﾂｰﾙ(S)]を選択してください。 

 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ変換ﾂｰﾙのﾒｲﾝ画面が表示されます。 

 

 

図 3.3 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ変換ﾂｰﾙのﾒｲﾝ画面 
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(3)ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ時､操作可能) (つづき) 

･制振制御用周波数解析 

抑制したい負荷の振動周波数を計算し､ﾊﾟﾗﾒｰﾀを設定します｡ 

※SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､MSCON､MCON(ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ)に限る｡ 

[15.制振制御用周波数解析機能参照] 

 

⑥[SCON ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ変換ﾂｰﾙ] 

※ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V11.00.02.00 以降 

以下の SCON ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(変換元ﾌｧｲﾙ)を､変換後ﾌｧｲﾙに変換できます。 

変換後のﾌｧｲﾙの拡張子は､ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄで作られる拡張子と異なり､$$が付いたものにな

ります。 

 

変換元ﾌｧｲﾙ 変換後ﾌｧｲﾙ 

SCON-C 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.prsc) SCON-CA 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsa) 

SCON-C 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.prsc) SCON-CB 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsb) 

SCON-CA 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.prsa) SCON-CB 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsb) 

SCON-CA 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsa) SCON-CB 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsb) 

SCON-CA(MECHATROLINK-Ⅲ：型式に ML3 が

含まれるもの)用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.prsam) 

SCON-CB(MECHATROLINK-Ⅲ：型式に ML3 が

含まれるもの)用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsbm) 

 

変換後ﾌｧｲﾙは、以下のｺﾝﾄﾛｰﾗに転送できます。 

変換後ﾌｧｲﾙ 転送可能ｺﾝﾄﾛｰﾗ 

SCON-CA 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsa) SCON-CA 

SCON-CB 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsb) SCON-CB 

SCON-CB(MECHATROLINK-Ⅲ：型式に ML3 が

含まれるもの)用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.$$prsbm) 

SCON-CB(MECHATROLINK-Ⅲ：型式に ML3 が

含まれるもの) 

 

〔操作〕 

1)ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(P)]→[SCON ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ変換ﾂｰﾙ(S)]を選択してください。 

 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ変換ﾂｰﾙのﾒｲﾝ画面が表示されます。 

 

 

図 3.3 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ変換ﾂｰﾙのﾒｲﾝ画面 
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(3)ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ時､操作可能) (つづき) 

2)変換元ﾌｧｲﾙの選択 

変換元ﾌｧｲﾙを選択するには､変換したいﾌｧｲﾙをﾒｲﾝ画面にﾄﾞﾗｯｸﾞ&ﾄﾞﾛｯﾌﾟするか､参照

ﾎﾞﾀﾝ(  )をｸﾘｯｸし､｢ﾌｧｲﾙを開く｣ﾀﾞｲｱﾛｸﾞで変換したいﾌｧｲﾙが格納されているﾌｫﾙ

ﾀﾞを開きﾌｧｲﾙを選択してください｡正しいﾌｧｲﾙが選択されれば､変換元ﾌｧｲﾙ名の欄に

選択したﾌｧｲﾙ名が表示されます｡ﾊﾟﾗﾒｰﾀ変換ﾂｰﾙが対応していないﾌｧｲﾙを選択すると､

｢本ﾂｰﾙは選択された拡張子に対応していません｡｣のﾒｯｾｰｼﾞが表示されます｡ 

 

3)ﾌｧｲﾙの変換 

ﾌｧｲﾙの変換を行うには､変換ﾎﾞﾀﾝ(  )をｸﾘｯｸしてください｡｢名前をつけて保存｣ﾀﾞ

ｲｱﾛｸﾞが表示されますので､保存する位置とﾌｧｲﾙ名を指定して｢保存｣ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸして

ください｡正常に変換が行われれば､変換完了のﾒｯｾｰｼﾞが表示され､変換後ﾌｧｲﾙ名の

欄に保存したﾌｧｲﾙ名が表示されます｡ 

 

(注) SCON-C 用ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ(.prsc)の場合､1つの変換元に対して変換対象種別が 2つ

になります｡その場合､ﾌｧｲﾙの種類欄より変換対象種別を切り替えて､出力する 

ﾌｧｲﾙ種別を選択してください｡ 

 

⑦[I/O ｶｽﾀﾏｲｽﾞ] 

PCON-CYB､ACON-CYB､DCON-CYB ｺﾝﾄﾛｰﾗの PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 5(ﾕｰｻﾞ選択ﾓｰﾄﾞ)を選択する場合､I/O ｶｽ

ﾀﾏｲｽﾞ画面で､I/O 信号を設定します｡ 

基本位置決め点数(4､8､16､32､64)から希望のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ点数を選択すると､必要な指令ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ

No.信号 PC*､完了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.信号 PM*､ｽﾀｰﾄ信号 CSTR および位置決め完了信号 PEND が I/O

（入出力）信号に割付けられます｡それ以外の信号は､指定の信号から選択することができ

ます｡ 

※ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.03.00.00 以降 

 

〔操作〕 

I/O ｶｽﾀﾏｲｽﾞを選択すると､I/O ｶｽﾀﾏｲｽﾞ画面が表示されます｡ 

I/O ｶｽﾀﾏｲｽﾞ画面で､I/O 信号の割り付けを行ってください｡ 

I/O 割り付け後は､ をｸﾘｯｸしてｺﾝﾄﾛｰﾗに転送してください｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 3.4 I/O ｶｽﾀﾏｲｽﾞ画面 

 

 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ点数 

入力ﾎﾟｰﾄ/ 

出力ﾎﾟｰﾄ設定 
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(3)ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ時､操作可能) (つづき) 

【ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ点数の選択】 

4点､8 点､16 点､32 点､64 点の中から選択してください｡(出荷時 64点が設定されています) 

 

a. 出荷時の初期割付け 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

b. 64 点を選択すると入出力各 1 点の信号を選択して割付けできます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

c. 32 点を選択すると入出力各 2 点の信号を選択して割付けできます｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

d. 16 点を選択すると入出力各 3 点の信号を選択して割付けできます｡ 
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←□：信号選択可能 

 

入力側 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

12 

出力側 

13 

14 

15 

16 

17 

18 

19 

20 
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(3)ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ時､操作可能) (つづき) 

【ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ点数の選択】 

4点､8 点､16 点､32 点､64 点の中から選択してください｡(出荷時 64点が設定されています) 

 

a. 出荷時の初期割付け 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

b. 64 点を選択すると入出力各 1 点の信号を選択して割付けできます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

c. 32 点を選択すると入出力各 2 点の信号を選択して割付けできます｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

d. 16 点を選択すると入出力各 3 点の信号を選択して割付けできます｡ 
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←□：信号選択可能 
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e. 8 点を選択すると入出力各 4 点の信号を選択して割付けできます｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

f. 4 点を選択すると入出力各 5 点の信号を選択して割付けできます｡ 
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←□：信号選択可能 
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←□：信号選択可能 
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【入力ﾎﾟｰﾄ/出力ﾎﾟｰﾄの信号選択】 
以下の信号群の中から任意の信号を選択します｡ 
[各信号の詳細は､各ｺﾝﾄﾛｰﾗの取扱説明書を参照] 

 

信号名 内容 

入力側 
＊STP 一時停止    ：OFF で一時停止指令 

SON ｻｰﾎﾞ ON 指令 ：ON でｻｰﾎﾞ ON 

HOME 原点復帰    ：ON で原点復帰指令 

RES ﾘｾｯﾄ        ：ON でﾘｾｯﾄ実行 

JISL ｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替え：OFF でｼﾞｮｸﾞ動作､ON でｲﾝﾁﾝｸﾞ動作 

JVEL ｼﾞｮｸﾞ速度/ｲﾝﾁﾝｸﾞ距離切替え： 
OFF でﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.26“ｼﾞｮｸﾞ速度”､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.48“ｲﾝﾁﾝｸﾞ距離” 
ON でﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.47“ｼﾞｮｸﾞ速度 2”､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.49“ｲﾝﾁﾝｸﾞ距離 2”の設定値

を使用する｡ 

JOG＋/JOG- ｼﾞｮｸﾞ： JOG＋：ON で反原点方向移動 

 JOG- ：ON で原点方向移動 
 ※折返しﾀｲﾌﾟは移動方向が反対になります｡ 

RMOD 運転ﾓｰﾄﾞ     ：OFF で AUTO ﾓｰﾄﾞ､ON で MANU ﾓｰﾄﾞ 

BKRL ﾌﾞﾚｰｷ強制解除：ON でﾌﾞﾚｰｷ解除 

NC 機能割付けしない 

出力側 
MOVE 移動中信号  ：ｱｸﾁｭｴｰﾀ移動中で ON 

SV 運転準備完了：ｻｰﾎﾞ ON で ON 

HEND 原点復帰完了：原点復帰完了で ON 

＊ALM ｱﾗｰﾑ        ：ｱﾗｰﾑ発生で OFF 

ZONE1 ｿﾞｰﾝ 1  ：現在位置がｿﾞｰﾝ設定内にある時 ON 

ZONE2 ｿﾞｰﾝ 2  ：現在位置がｿﾞｰﾝ設定内にある時 ON 

PZONE ﾎﾟｼﾞｼｮﾝｿﾞｰﾝ ：現在位置がﾎﾟｼﾞｼｮﾝｿﾞｰﾝ設定内にある時 ON 

＊EMGS 非常停止    ：OFF で非常停止状態 

RMDS 運転ﾓｰﾄﾞ状態：現在の状態が AUTO ﾓｰﾄﾞで OFF､MANU ﾓｰﾄﾞで ON 

LOAD 負荷出力判定：ON で到達､OFF で未達 

TRQS ﾄﾙｸﾚﾍﾞﾙ     ：ON で到達､OFF で未達 

PSFL 押付け空振り：押付け動作空振りで ON 

PWR ｺﾝﾄﾛｰﾗ準備完了：準備完了で ON 

CM1～CM8 ※ CM1～CM8 を全て割付けする必要があります｡そのため、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ点数は 
4 点､8 点だけが選択できます｡ 

PCON-CYB は､現在の負荷電流を 6.25%間隔で出力します。 
ACON-CYB､DCON-CYB は､現在の負荷電流を 18.75%間隔で出力します｡ 

PUSH 押付け中      ：押付け動作中で ON 

GHMS 原点復帰中    ：原点復帰中で ON 

MEND 位置決め完了/押付け完了または空振りのいずれかで ON､移動開始で OFF 

＊ALML 軽故障ｽﾃｰﾀｽ   ：継続動作可能な軽度のｱﾗｰﾑ発生で OFF 

＊OVLW 過負荷警告信号：推定ﾓｰﾀ温度が設定値を超えると OFF､下回ると ON 

＊ALMC 重故障ｽﾃｰﾀｽ：継続動作不可能なｱﾗｰﾑの発生で OFF(電源の再投入が必要) 

NC 機能割付けしない 

(注)記号名の＊は負論理の信号を表します｡ 
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【入力ﾎﾟｰﾄ/出力ﾎﾟｰﾄの信号選択】 
以下の信号群の中から任意の信号を選択します｡ 
[各信号の詳細は､各ｺﾝﾄﾛｰﾗの取扱説明書を参照] 

 

信号名 内容 

入力側 
＊STP 一時停止    ：OFF で一時停止指令 

SON ｻｰﾎﾞ ON 指令 ：ON でｻｰﾎﾞ ON 

HOME 原点復帰    ：ON で原点復帰指令 

RES ﾘｾｯﾄ        ：ON でﾘｾｯﾄ実行 

JISL ｼﾞｮｸﾞ/ｲﾝﾁﾝｸﾞ切替え：OFF でｼﾞｮｸﾞ動作､ON でｲﾝﾁﾝｸﾞ動作 

JVEL ｼﾞｮｸﾞ速度/ｲﾝﾁﾝｸﾞ距離切替え： 
OFF でﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.26“ｼﾞｮｸﾞ速度”､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.48“ｲﾝﾁﾝｸﾞ距離” 
ON でﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.47“ｼﾞｮｸﾞ速度 2”､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.49“ｲﾝﾁﾝｸﾞ距離 2”の設定値

を使用する｡ 

JOG＋/JOG- ｼﾞｮｸﾞ： JOG＋：ON で反原点方向移動 

 JOG- ：ON で原点方向移動 
 ※折返しﾀｲﾌﾟは移動方向が反対になります｡ 

RMOD 運転ﾓｰﾄﾞ     ：OFF で AUTO ﾓｰﾄﾞ､ON で MANU ﾓｰﾄﾞ 

BKRL ﾌﾞﾚｰｷ強制解除：ON でﾌﾞﾚｰｷ解除 

NC 機能割付けしない 

出力側 
MOVE 移動中信号  ：ｱｸﾁｭｴｰﾀ移動中で ON 

SV 運転準備完了：ｻｰﾎﾞ ON で ON 

HEND 原点復帰完了：原点復帰完了で ON 

＊ALM ｱﾗｰﾑ        ：ｱﾗｰﾑ発生で OFF 

ZONE1 ｿﾞｰﾝ 1  ：現在位置がｿﾞｰﾝ設定内にある時 ON 

ZONE2 ｿﾞｰﾝ 2  ：現在位置がｿﾞｰﾝ設定内にある時 ON 

PZONE ﾎﾟｼﾞｼｮﾝｿﾞｰﾝ ：現在位置がﾎﾟｼﾞｼｮﾝｿﾞｰﾝ設定内にある時 ON 

＊EMGS 非常停止    ：OFF で非常停止状態 

RMDS 運転ﾓｰﾄﾞ状態：現在の状態が AUTO ﾓｰﾄﾞで OFF､MANU ﾓｰﾄﾞで ON 

LOAD 負荷出力判定：ON で到達､OFF で未達 

TRQS ﾄﾙｸﾚﾍﾞﾙ     ：ON で到達､OFF で未達 

PSFL 押付け空振り：押付け動作空振りで ON 

PWR ｺﾝﾄﾛｰﾗ準備完了：準備完了で ON 

CM1～CM8 ※ CM1～CM8 を全て割付けする必要があります｡そのため、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ点数は 
4 点､8 点だけが選択できます｡ 

PCON-CYB は､現在の負荷電流を 6.25%間隔で出力します。 
ACON-CYB､DCON-CYB は､現在の負荷電流を 18.75%間隔で出力します｡ 

PUSH 押付け中      ：押付け動作中で ON 

GHMS 原点復帰中    ：原点復帰中で ON 

MEND 位置決め完了/押付け完了または空振りのいずれかで ON､移動開始で OFF 

＊ALML 軽故障ｽﾃｰﾀｽ   ：継続動作可能な軽度のｱﾗｰﾑ発生で OFF 

＊OVLW 過負荷警告信号：推定ﾓｰﾀ温度が設定値を超えると OFF､下回ると ON 

＊ALMC 重故障ｽﾃｰﾀｽ：継続動作不可能なｱﾗｰﾑの発生で OFF(電源の再投入が必要) 

NC 機能割付けしない 

(注)記号名の＊は負論理の信号を表します｡ 
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(3)ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ時､操作可能) (つづき) 

⑧[ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙ長設定] 

ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.73「ｴﾝｺｰﾀﾞ電圧ﾚﾍﾞﾙ」に設定する値を､ｴﾝｺｰﾀﾞ種別に応じたｹｰﾌﾞﾙ長から 

選択して設定します。 

※ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.00.04.00 以降 

 

〔操作〕 

ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙ画面が表示されます｡ 

該当するｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙ長(m)をｸﾘｯｸし､ 転送 をｸﾘｯｸしてください。 

ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.73「ｴﾝｺｰﾀﾞ電圧ﾚﾍﾞﾙ」に値が設定されます。 

 

 
図 3.5 ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙ長設定画面 
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(4)ﾓﾆﾀ(ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ時､操作可能) 

①[ｽﾃｰﾀｽ] 

各軸の状態(軸ｽﾃｰﾀｽ､内部ﾌﾗｸﾞ､入出力ﾎﾟｰﾄ)を見ることが出来ます｡ 

[9.1 ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面参照] 
 

②[ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ] 

ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ画面を表示します｡ 

[9.2 ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ参照] 
 

③[速度/電流] 

速度/電流ﾓﾆﾀ画面を表示します｡ 

※RCP､RCS､E-Con では､本機能を使用できません｡ 

｢ｻﾎﾟｰﾄ機種｣を参照してください｡ 

[9.3 速度/電流ﾓﾆﾀ画面参照] 
 

④[ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ] 

 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面を表示します。 

 ※SCON-CA､PCON-CA､PCON-CB､ERC3（ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降）、SCON-CB､ACON-CA､

ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､MSCON､MCON､RCON に限り本機能を使用できます。 

 [9.4 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面参照] 
 

⑤[ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報] 

 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面を表示します。 

 ※SCON-CA､PCON-CA､PCON-CB､ERC3（ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降）、SCON-CB､ACON-CA､

ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､MSCON､MCON､SCON-CAL/CGAL､ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰ､RCON に限り表示でき

ます。 

 [9.5 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面参照] 
 

⑥[ｹﾞｰﾄｳｪｲﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ] 

 駆動源消費電流値のﾓﾆﾀを行うことができます。 

 ※RCP6S のｹﾞｰﾄｳｪｲﾕﾆｯﾄに限り表示できます。 

 [9.6 ｹﾞｰﾄｳｪｲﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ参照] 
 

⑦[ﾈｯﾄﾜｰｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ] 

 上位の PLC とﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽで授受しているﾃﾞｰﾀをﾓﾆﾀすることができます。 

 ※以下のﾀｲﾌﾟのｺﾝﾄﾛｰﾗには、対応していません。 

・MECHATROLINK Ⅲなどのﾓｰｼｮﾝﾀｲﾌﾟのﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ 

  ・多軸ｺﾝﾄﾛｰﾗ：MCON-C/CG､MSEP-C､MSCON-C､RCON 

  ・PLC 機能を組み込んだｺﾝﾄﾛｰﾗ：MCON-LC/LCG､MSEP-LC､SCON-LC/PCG 

[9.7 ﾈｯﾄﾜｰｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ参照] 
 

⑧[電源ﾕﾆｯﾄ情報画面] 

 PSA-24 電源ﾕﾆｯﾄ情報画面を表示します。（ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.00.00.00 以降） 

 ※RCON ｹﾞｰﾄｳｪｲﾕﾆｯﾄと PSA-24 電源ﾕﾆｯﾄが接続され、Modbus による通信が行える場合に、

表示します。 

[9.8 電源ﾕﾆｯﾄ情報画面参照] 
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(4)ﾓﾆﾀ(ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ時､操作可能) 

①[ｽﾃｰﾀｽ] 

各軸の状態(軸ｽﾃｰﾀｽ､内部ﾌﾗｸﾞ､入出力ﾎﾟｰﾄ)を見ることが出来ます｡ 

[9.1 ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面参照] 
 

②[ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ] 

ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ画面を表示します｡ 

[9.2 ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ参照] 
 

③[速度/電流] 

速度/電流ﾓﾆﾀ画面を表示します｡ 

※RCP､RCS､E-Con では､本機能を使用できません｡ 

｢ｻﾎﾟｰﾄ機種｣を参照してください｡ 

[9.3 速度/電流ﾓﾆﾀ画面参照] 
 

④[ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ] 

 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面を表示します。 

 ※SCON-CA､PCON-CA､PCON-CB､ERC3（ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降）、SCON-CB､ACON-CA､

ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､MSCON､MCON､RCON に限り本機能を使用できます。 

 [9.4 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面参照] 
 

⑤[ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報] 

 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面を表示します。 

 ※SCON-CA､PCON-CA､PCON-CB､ERC3（ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降）、SCON-CB､ACON-CA､

ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､MSCON､MCON､SCON-CAL/CGAL､ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰ､RCON に限り表示でき

ます。 

 [9.5 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面参照] 
 

⑥[ｹﾞｰﾄｳｪｲﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ] 

 駆動源消費電流値のﾓﾆﾀを行うことができます。 

 ※RCP6S のｹﾞｰﾄｳｪｲﾕﾆｯﾄに限り表示できます。 

 [9.6 ｹﾞｰﾄｳｪｲﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ参照] 
 

⑦[ﾈｯﾄﾜｰｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ] 

 上位の PLC とﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽで授受しているﾃﾞｰﾀをﾓﾆﾀすることができます。 

 ※以下のﾀｲﾌﾟのｺﾝﾄﾛｰﾗには、対応していません。 

・MECHATROLINK Ⅲなどのﾓｰｼｮﾝﾀｲﾌﾟのﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ 

  ・多軸ｺﾝﾄﾛｰﾗ：MCON-C/CG､MSEP-C､MSCON-C､RCON 

  ・PLC 機能を組み込んだｺﾝﾄﾛｰﾗ：MCON-LC/LCG､MSEP-LC､SCON-LC/PCG 

[9.7 ﾈｯﾄﾜｰｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ参照] 
 

⑧[電源ﾕﾆｯﾄ情報画面] 

 PSA-24 電源ﾕﾆｯﾄ情報画面を表示します。（ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.00.00.00 以降） 

 ※RCON ｹﾞｰﾄｳｪｲﾕﾆｯﾄと PSA-24 電源ﾕﾆｯﾄが接続され、Modbus による通信が行える場合に、

表示します。 

[9.8 電源ﾕﾆｯﾄ情報画面参照] 
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(5)設定 

①[ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定] 

ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝの設定(通信速度､使用ﾎﾟｰﾄ)を行います｡ 

[10.1 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面参照] 
 

[ASEP、PSEP、DSEP、MSEP 以外のｺﾝﾄﾛｰﾗ] 

 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定画面を開く場合に必要なｼｽﾃﾑﾊﾟｽﾜｰﾄﾞの変更を個別に行

なえます。 

  ただし、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞが、‘0000’(出荷時)の場合は、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集

画面を開く場合にﾊﾟｽﾜｰﾄﾞの入力は不要です。 

[5.CON 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ及び旧機種のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集参照] 
 

[ASEP、PSEP、DSEP、MSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗ] 

  ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定画面、初期設定画面を開く場合に必要なｼｽﾃﾑﾊﾟｽﾜｰﾄﾞの変更を行なえます。 

 ASEP、PSEP、DSEP、MSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞは、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ NO.20 の設定とな

ります。 

ただし、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞが、‘0000’(出荷時)の場合は、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集

画面を開く場合にﾊﾟｽﾜｰﾄﾞの入力は不要です。 

[6.1 初期設定、6.2 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集参照] 
 

②[ｺﾝﾄﾛｰﾗ設定] 

[再接続]:軸の再接続を行います｡ 

ｺﾝﾄﾛｰﾗﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙにて複数軸のｺﾝﾄﾛｰﾗを接続している場合ﾊﾟｿｺﾝを直接接続して

いないｺﾝﾄﾛｰﾗの電源を再投入した後には再接続を行ってください｡ 

[切断] : 接続中の全ての軸との通信を切断します。 

[軸番号割付] : 軸番号設定ﾛｰﾀﾘ SW のない機種に対してのみ有効です｡ 

最終の軸番号は､ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面の※最終軸No.に設定され

た軸 No.となります｡ 

[10.2 軸番号割付参照] 

[ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄ]  : ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄ(再立上げ)を行います｡ 

※RCP､RCS､E-Con はｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄを行うことができません｡ 

[SEP ｺﾝﾄﾛｰﾗ初期設定] : SEP ｺﾝﾄﾛｰﾗの動作ﾊﾟﾀｰﾝ(PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 0～6)の選択および動作ﾓｰﾄﾞ 

(ｼﾝｸﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞ､ﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞ)などの設定を行います｡ 

[6.1 初期設定参照] 

[時刻設定] : SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､

ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､ERC3 用 PIO 変換器の時刻設定を行

います｡ 

※SCON-CA､PCON-CA､ERC3用PIO変換器(ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 8.03.00.00 

 以降) 

[10.3 時刻設定参照] 

[ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ] : ﾛｰﾄﾞｾﾙ付きｱｸﾁｭｴｰﾀのﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝを行ないます。 

  [10.4 ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ参照] 

[ｱｸﾁｭｴｰﾀ交換] : ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報の通算移動回数と通算走行距離[km]を 0 にﾘｾｯﾄし

ます。ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ 5119 を入力し、OK を押します。 

[FAN 交換] : ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報の FAN 通算駆動時間[日]を 0 にﾘｾｯﾄします。ﾊﾟｽﾜｰ

ﾄﾞ 5119 を入力し、OK を押します。 

[全ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ初期化] : 全ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑの初期化を行います。 
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(5)設定(つづき) 

[ﾛｰﾄﾞｾﾙ無効化] : ｱﾗｰﾑ発生時などﾛｰﾄﾞｾﾙを無効化したい場合に使用します。 

無効化後、再度有効化する場合は、ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄなどで、再起動

してください。有効化されます。 

[ﾍﾟｱﾘﾝｸﾞ ID ｸﾘｱ] : ﾊﾞｯﾃﾘﾚｽｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞ対応ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾍﾟｱﾘﾝｸﾞ ID をｸﾘｱします。 

ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ 5119 を入力し、OK を押します。 

(注) ｱｸﾁｭｴｰﾀのﾓｰﾀ交換を行った場合は、ﾍﾟｱﾘﾝｸﾞ ID はｸﾘｱせ

ず、必ず原点復帰を行ってください。 

原点復帰を行わなければ、原点位置が確定しません。 

[給油日時更新] : RCON のﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面で表示される｢給油時刻｣を現在時刻に

更新し、給油後走行距離を 0 にﾘｾｯﾄします。 

(注) ｺﾝﾄﾛｰﾗ/ｱｸﾁｭｴｰﾀともにｱｸﾁｭｴｰﾀ認識機能をｻﾎﾟｰﾄしてい

る場合に対応。(ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.00.00.00 以降) 

 

 

(6)ｳｨﾝﾄﾞｳ 

①[重ねて表示] 

ｳｨﾝﾄﾞｳをｶｽｹｰﾄﾞ表示します｡ 

②[上下に並べて表示] 

ｳｨﾝﾄﾞｳを上下に並べてﾀｲﾙ状に表示します｡ 

③[左右に並べて表示] 

ｳｨﾝﾄﾞｳを左右に並べてﾀｲﾙ状に表示します｡ 

④[ｱｲｺﾝの整列] 

ｱｲｺﾝ化(最小化)されているｳｨﾝﾄﾞｳを整列させます｡ 

⑤[すべてをｱｲｺﾝ化] 

ｳｨﾝﾄﾞｳをｱｲｺﾝ化(最小化)させます｡ 

⑥[すべてをｳｨﾝﾄﾞｳ化] 

ｱｲｺﾝ化(最小化)しているｳｨﾝﾄﾞｳを通常表示にもどします｡ 

⑦[すべて閉じる] 

開いているｳｨﾝﾄﾞｳをすべて終了します。 

⑧[ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ] 

ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ(図 3.8)の表示/非表示を行います｡ 

⑨[文字のｻｲｽﾞ] 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面(図 5.5､図 5.6､図 6.12)､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集画面(図 8.7)などの文字ｻｲｽﾞを

変更することができます｡ 

文字ｻｲｽﾞは､最大､大､中､小､最小の中から選択できます｡ 

 

 

(7)ﾍﾙﾌﾟ 

①[ﾍﾙﾌﾟ] 

ﾍﾙﾌﾟﾌｧｲﾙを表示します｡ 

[11.ﾍﾙﾌﾟ参照] 

②[ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報] 

本ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝのﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報を表示します｡ 

[12.ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報参照] 
 

※淡色表示になっている項目は選択できません｡ 
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(5)設定(つづき) 

[ﾛｰﾄﾞｾﾙ無効化] : ｱﾗｰﾑ発生時などﾛｰﾄﾞｾﾙを無効化したい場合に使用します。 

無効化後、再度有効化する場合は、ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄなどで、再起動

してください。有効化されます。 

[ﾍﾟｱﾘﾝｸﾞ ID ｸﾘｱ] : ﾊﾞｯﾃﾘﾚｽｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄｴﾝｺｰﾀﾞ対応ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾍﾟｱﾘﾝｸﾞ ID をｸﾘｱします。 

ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ 5119 を入力し、OK を押します。 

(注) ｱｸﾁｭｴｰﾀのﾓｰﾀ交換を行った場合は、ﾍﾟｱﾘﾝｸﾞ ID はｸﾘｱせ

ず、必ず原点復帰を行ってください。 

原点復帰を行わなければ、原点位置が確定しません。 

[給油日時更新] : RCON のﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面で表示される｢給油時刻｣を現在時刻に

更新し、給油後走行距離を 0 にﾘｾｯﾄします。 

(注) ｺﾝﾄﾛｰﾗ/ｱｸﾁｭｴｰﾀともにｱｸﾁｭｴｰﾀ認識機能をｻﾎﾟｰﾄしてい

る場合に対応。(ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.00.00.00 以降) 

 

 

(6)ｳｨﾝﾄﾞｳ 

①[重ねて表示] 

ｳｨﾝﾄﾞｳをｶｽｹｰﾄﾞ表示します｡ 

②[上下に並べて表示] 

ｳｨﾝﾄﾞｳを上下に並べてﾀｲﾙ状に表示します｡ 

③[左右に並べて表示] 

ｳｨﾝﾄﾞｳを左右に並べてﾀｲﾙ状に表示します｡ 

④[ｱｲｺﾝの整列] 

ｱｲｺﾝ化(最小化)されているｳｨﾝﾄﾞｳを整列させます｡ 

⑤[すべてをｱｲｺﾝ化] 

ｳｨﾝﾄﾞｳをｱｲｺﾝ化(最小化)させます｡ 

⑥[すべてをｳｨﾝﾄﾞｳ化] 

ｱｲｺﾝ化(最小化)しているｳｨﾝﾄﾞｳを通常表示にもどします｡ 

⑦[すべて閉じる] 

開いているｳｨﾝﾄﾞｳをすべて終了します。 

⑧[ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ] 

ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ(図 3.8)の表示/非表示を行います｡ 

⑨[文字のｻｲｽﾞ] 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面(図 5.5､図 5.6､図 6.12)､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集画面(図 8.7)などの文字ｻｲｽﾞを

変更することができます｡ 

文字ｻｲｽﾞは､最大､大､中､小､最小の中から選択できます｡ 

 

 

(7)ﾍﾙﾌﾟ 

①[ﾍﾙﾌﾟ] 

ﾍﾙﾌﾟﾌｧｲﾙを表示します｡ 

[11.ﾍﾙﾌﾟ参照] 

②[ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報] 

本ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝのﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報を表示します｡ 

[12.ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報参照] 
 

※淡色表示になっている項目は選択できません｡ 
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3.2 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝによる操作 

① ② ③ ④ ⑤ ⑥⑦ ⑧⑨ ⑩ ⑪ 

 

 

 

図 3.6 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

①ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ新規作成 
[ﾌｧｲﾙ]→[新規作成]→[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ]と同じです｡ 

 
②ﾌｧｲﾙを開く 

[ﾌｧｲﾙ]→[開く]と同じです｡ 
 
③ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集/ﾃｨｰﾁﾝｸﾞ 

[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ]→[編集/ﾃｨｰﾁ]と同じです｡ 
※PCON-PL/PO､ACON-PL/PO､SCON-C､SCON-CA､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､
DCON-CA､DCON-CB､ERC3 のﾊﾟﾙｽ列ﾓｰﾄﾞの場合は､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが入力できません｡ 
そのため､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ入力部､ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ､簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑが表示されないｼﾞｮｸﾞ画面(図5.7)が表示されます｡ 

(注) ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面とﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集画面は同時に開けません。 
 
④ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集 

[ﾊﾟﾗﾒｰﾀ]→[編集]と同じです｡ 
 
⑤ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ 

[ﾓﾆﾀ]→[ｽﾃｰﾀｽ]と同じです｡ 
 
⑥ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ 

ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ画面を表示します｡ 
[ﾓﾆﾀ]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ]と同じです｡ 
ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄの内容は､保持されます｡ 
電源 OFF しても､ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄの内容は､消去されません｡ 
(ERC2､ERC3､SCON､ACON､PCON､DCON､ASEP､PSEP､DSEP､MSEP､ROBONET､MSCON､MCON､RCON､ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰ) 

 
⑦電流/速度電流/速度ﾓﾆﾀ画面を表示します｡ 

[ﾓﾆﾀ]→[速度/電流]と同じです｡ 
※RCP､RCS､E-Con では本機能を使用できません｡｢ｻﾎﾟｰﾄ機能｣を参照してください｡ 

 
⑧再接続 

[設定]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗ設定]→[再接続]と同じです｡ 
 
⑨切断 
 [設定]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗ設定]→[切断]と同じです。 
 
⑩全ﾃﾞｰﾀ保存 

[ﾌｧｲﾙ]→[ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟ]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾌｧｲﾙへ保存]と同じです｡ 
 
⑪全ﾃﾞｰﾀ転送 

[ﾌｧｲﾙ]→[ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟ]→[ﾌｧｲﾙからｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送]と同じです｡ 
※淡色表示になっている項目は選択できません｡ 
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 ⑫ ⑬ ⑭ ⑮ 

 

 

 

図 3.7 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

⑫ｳｨﾝﾄﾞｳを重ねて表示する｡ 

[ｳｨﾝﾄﾞｳ]→[重ねて表示]と同じです｡ 

 

⑬ｳｨﾝﾄﾞｳを上下に並べて表示する｡ 

[ｳｨﾝﾄﾞｳ]→[上下に並べて表示]と同じです｡ 

 

⑭ｳｨﾝﾄﾞｳを左右に並べて表示する｡ 

[ｳｨﾝﾄﾞｳ]→[左右に並べて表示]と同じです｡ 

 

⑮ﾏﾆｭｱﾙ動作ﾓｰﾄﾞを選択する｡下記の 4 つのﾒﾆｭｰから選択します｡ 

 ※RCP､RCS､E-Con､RCP2 ｺﾝﾄﾛｰﾗ及び ERC の場合は､表示されません｡ 

･ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ 1(ｾｰﾌﾃｨ速度有効/PIO 起動禁止) 

PIO 起動禁止:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀなどのｺﾝﾄﾛｰﾗへの書込みとｱｸﾁｭｴｰﾀ動作系の指令ができ

ます｡ 

ｾｰﾌﾃｨ速度有効:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの速度指定に関係なく､最高速度がﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定された安全

速度となります｡ 

 

･ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ 2(ｾｰﾌﾃｨ速度無効/PIO 起動禁止) 

PIO 起動禁止:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀなどのｺﾝﾄﾛｰﾗへの書込みとｱｸﾁｭｴｰﾀ動作系の指令ができ

ます｡ 

ｾｰﾌﾃｨ速度無効:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの速度指定に記載された速度(安全速度以上)で動かすことが

可能となります｡ 

 

･ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 1(ｾｰﾌﾃｨ速度有効/PIO 起動許可) 

PIO 起動許可:ﾓﾆﾀのみ可能となります｡ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀなどのｺﾝﾄﾛｰﾗへの書込みとｱｸﾁ

ｭｴｰﾀ動作系の指令ができません｡ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄからの動作指令(ｼﾞｮｸﾞ･原点

復帰等)を行うことはできません｡ 

ｾｰﾌﾃｨ速度有効:PLC からの指令に関係なく､最高速度がﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定された安全速度とな

ります｡ 

 

･ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 2(ｾｰﾌﾃｨ速度無効/PIO 起動許可) 

PIO 起動許可:ﾓﾆﾀのみ可能となります｡ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀなどのｺﾝﾄﾛｰﾗへの書込みとｱｸﾁ

ｭｴｰﾀ動作系の指令ができません｡ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄからの動作指令(ｼﾞｮｸﾞ･原点

復帰等)を行うことはできません｡ 

ｾｰﾌﾃｨ速度無効:PLC からの指令通りの速度(安全速度以上)で動かすことが可能となります｡ 

 

ｺﾝﾄﾛｰﾗに､ﾏﾆｭｱﾙ(MANU)/ｵｰﾄ(AUTO)ｽｲｯﾁがある場合､ﾏﾆｭｱﾙ(MANU)に設定されている

場合に有効となります 
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 ⑫ ⑬ ⑭ ⑮ 

 

 

 

図 3.7 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

⑫ｳｨﾝﾄﾞｳを重ねて表示する｡ 

[ｳｨﾝﾄﾞｳ]→[重ねて表示]と同じです｡ 

 

⑬ｳｨﾝﾄﾞｳを上下に並べて表示する｡ 

[ｳｨﾝﾄﾞｳ]→[上下に並べて表示]と同じです｡ 

 

⑭ｳｨﾝﾄﾞｳを左右に並べて表示する｡ 

[ｳｨﾝﾄﾞｳ]→[左右に並べて表示]と同じです｡ 

 

⑮ﾏﾆｭｱﾙ動作ﾓｰﾄﾞを選択する｡下記の 4 つのﾒﾆｭｰから選択します｡ 

 ※RCP､RCS､E-Con､RCP2 ｺﾝﾄﾛｰﾗ及び ERC の場合は､表示されません｡ 

･ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ 1(ｾｰﾌﾃｨ速度有効/PIO 起動禁止) 

PIO 起動禁止:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀなどのｺﾝﾄﾛｰﾗへの書込みとｱｸﾁｭｴｰﾀ動作系の指令ができ

ます｡ 

ｾｰﾌﾃｨ速度有効:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの速度指定に関係なく､最高速度がﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定された安全

速度となります｡ 

 

･ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ 2(ｾｰﾌﾃｨ速度無効/PIO 起動禁止) 

PIO 起動禁止:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀなどのｺﾝﾄﾛｰﾗへの書込みとｱｸﾁｭｴｰﾀ動作系の指令ができ

ます｡ 

ｾｰﾌﾃｨ速度無効:ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの速度指定に記載された速度(安全速度以上)で動かすことが

可能となります｡ 

 

･ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 1(ｾｰﾌﾃｨ速度有効/PIO 起動許可) 

PIO 起動許可:ﾓﾆﾀのみ可能となります｡ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀなどのｺﾝﾄﾛｰﾗへの書込みとｱｸﾁ

ｭｴｰﾀ動作系の指令ができません｡ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄからの動作指令(ｼﾞｮｸﾞ･原点

復帰等)を行うことはできません｡ 

ｾｰﾌﾃｨ速度有効:PLC からの指令に関係なく､最高速度がﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定された安全速度とな

ります｡ 

 

･ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 2(ｾｰﾌﾃｨ速度無効/PIO 起動許可) 

PIO 起動許可:ﾓﾆﾀのみ可能となります｡ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀなどのｺﾝﾄﾛｰﾗへの書込みとｱｸﾁ

ｭｴｰﾀ動作系の指令ができません｡ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄからの動作指令(ｼﾞｮｸﾞ･原点

復帰等)を行うことはできません｡ 

ｾｰﾌﾃｨ速度無効:PLC からの指令通りの速度(安全速度以上)で動かすことが可能となります｡ 

 

ｺﾝﾄﾛｰﾗに､ﾏﾆｭｱﾙ(MANU)/ｵｰﾄ(AUTO)ｽｲｯﾁがある場合､ﾏﾆｭｱﾙ(MANU)に設定されている

場合に有効となります 
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3.3 ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ 

ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより､[ｳｨﾝﾄﾞｳ]→[ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ]を選択します｡ 

 

図 3.8 ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ 

① 

軸番号とｺﾝﾄﾛｰﾗ機種名を表します｡ｺﾝﾄﾛｰﾗが非ｴﾗｰ状態時は水色のｱｲｺﾝ表示､ｴﾗｰ状態

時は赤色のｱｲｺﾝ表示となります｡ 

※ ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面で、軸 No.の代わりに設定した軸名称を表示することができます。

また、軸 No.と軸名称を共に表示することもできます。 

※ ｺﾝﾄﾛｰﾗ機種名の表示、非表示ができます。 

※ ｺﾝﾄﾛｰﾗ起動からの経過時間の表示、非表示ができます。 

(ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降) 

[10.1 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面参照] 

② 

ﾀﾞﾌﾞﾙｸﾘｯｸでﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面を開くことができます｡ 

    ※PCON-PL/PO､ACON-PL/PO､SCON-C､SCON-CA､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､

ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､ERC3 のﾊﾟﾙｽ列ﾓｰﾄﾞの場合は､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが入力できま

せん｡そのため､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ入力部､ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ､簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑが表示されないｼﾞｮｸﾞ画面(図

5.7)が表示されます｡ 

（注）ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面とﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集画面は、同時に開けません。 

 

③ 

ﾀﾞﾌﾞﾙｸﾘｯｸでﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集画面を開くことができます｡ 

④ 

ﾀﾞﾌﾞﾙｸﾘｯｸでｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面を開くことができます｡ 

⑤ 

ﾀﾞﾌﾞﾙｸﾘｯｸでｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ画面を開くことができます｡ 

⑥ 

ﾀﾞﾌﾞﾙｸﾘｯｸで速度/電流ﾓﾆﾀ画面を開くことができます｡ 
 

※ﾂﾘｰﾋﾞｭｰに表示される内容は接続されている機種により異なります｡ 
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3.4 ｽﾃｰﾀｽﾊﾞｰ 

 

 

 

図 3.9 ｽﾃｰﾀｽﾊﾞｰ 

①ﾂｰﾙﾋﾝﾄ表示 

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ上にﾏｳｽｶｰｿﾙを置いた時にﾂｰﾙﾋﾝﾄが表示されます｡ 

②ﾎﾟｰﾄ名表示 

現在使用中のｼﾘｱﾙﾎﾟｰﾄ名が表示されます｡ 

③ﾎﾞｰﾚｰﾄ表示 

現在通信中のﾎﾞｰﾚｰﾄ(bps)を表示します｡ 
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3.4 ｽﾃｰﾀｽﾊﾞｰ 

 

 

 

図 3.9 ｽﾃｰﾀｽﾊﾞｰ 

①ﾂｰﾙﾋﾝﾄ表示 

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ上にﾏｳｽｶｰｿﾙを置いた時にﾂｰﾙﾋﾝﾄが表示されます｡ 

②ﾎﾟｰﾄ名表示 

現在使用中のｼﾘｱﾙﾎﾟｰﾄ名が表示されます｡ 

③ﾎﾞｰﾚｰﾄ表示 

現在通信中のﾎﾞｰﾚｰﾄ(bps)を表示します｡ 
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4.軸選択 

 

次の操作を行う際には､軸選択画面(図 4.1)にてその操作の対象となる軸番号を選択します｡ 

 

①ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集ｳｨﾝﾄﾞｳをｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞで開く:5.1 項 6.2 項を参照(注意) 

②ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞで編集したﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送する:5.2 項 6.3 項を参照(注意) 

③ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集ｳｨﾝﾄﾞｳをｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞで開く:6 項参照(注意) 

④ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞで編集したﾊﾟﾗﾒｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送する:6 項参照(注意) 

⑤ﾒｲﾝ画面上から全ﾃﾞｰﾀ一括保存:3.1 項参照(注意) 

⑥ﾒｲﾝ画面上から全ﾃﾞｰﾀ一括転送:3.1 項参照(注意) 

⑦ﾒｲﾝ画面上からﾓﾆﾀのｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面を開く:3.1 項参照 

⑧ﾒｲﾝ画面上からﾓﾆﾀのｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ画面を開く:3.1 項参照 

⑨ﾒｲﾝ画面上からﾓﾆﾀの速度/電流ﾓﾆﾀ画面を開く:3.1 項参照 

⑩ﾒｲﾝ画面上からﾓﾆﾀのｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面を開く：3.1 項参照 

⑪ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄを行う:3.1 項参照 

⑫時刻設定を行う：3.1 項参照 

⑬ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報の表示を行う：3.1 項参照 

 

上記の各ﾓｰﾄﾞに移る際に軸選択画面が表示されます｡ 

｢接続されている軸｣欄に実行可能な軸番号が表示されています｡ 

ｶｰｿﾙを移動させ､ ｢>｣をｸﾘｯｸして実行対象となる軸を選択し､｢OK｣ｸﾘｯｸします｡ 

全ての軸を選択する場合には｢≫｣をｸﾘｯｸし､｢OK｣ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 4.1 軸選択画面 

 

注意：既に｢ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集ｳｨﾝﾄﾞｳ｣又は｢ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集ｳｨﾝﾄﾞｳ｣をｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞで開いている

軸の番号は表示されません｡その軸を選択したい場合は､先に編集ｳｨﾝﾄﾞｳを閉じて

から行ってください｡ 
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5. CON 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ及び旧機種のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集 

CON 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ：ERC2、ERC3、PCON、ACON、DCON、SCON、ROBONET、MSCON、MCON、RCON 

旧機種：RCP、RCS、E-Con、RCP2、ERC 

ｵﾝﾗｲﾝまたはｵﾌﾗｲﾝ状態でﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの編集を行います｡ 

 

5.1 ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ 

ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾃﾞｰﾀを読み込んで編集するﾓｰﾄﾞです｡ 

ERC2､ERC3､PCON､ACON､DCON､SCON､ROBONET､MSCON､MCON､RCON の場合は､図 5.5 または、図 5.6

が表示されます｡ 

ただし､PCON-PL/PO､ACON-PL/PO､SCON-C､SCON-CA､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､

DCON-CA､DCON-CB､ERC3 ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾙｽ列ﾓｰﾄﾞの場合は､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが入力できません｡ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ入力部､ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ､簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑが表示されないｼﾞｮｸﾞ画面となります｡(図 5.7) 

 

RCP､RCS､E-Con､RCP2､ERC の場合は､図 5.8 が表示されます｡ 

 

ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ]→編集/ﾃｨｰﾁを選択するか､  ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡ 
軸選択画面より､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集を行う軸番号を選択します｡｢4.軸選択｣を参照してください｡ 
 
ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞが‘0000’以外の場合は、ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面が表示されますので、ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを入力します。 
 
 
 
 
 
 
 

図 5.1 ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面 
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ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを変更する場合は､次の操作を行なってください｡ 

【ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定方法】 

  ①ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定を選択します。 

   「ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ変更」ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

 

 

          図 5.2 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面 

  ②ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを選択し、「OK」ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

         図 5.3 ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ選択画面 

  ③現在のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ、変更後のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ、変更後のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ(確認用)を入力し、｢OK｣ﾎﾞﾀﾝ

をｸﾘｯｸ押します。 

   ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定後は、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集を行う場合には、ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを入力する必要があります。 

 

 

 

 

 

図 5.4 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ変更画面 
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ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを変更する場合は､次の操作を行なってください｡ 

【ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定方法】 

  ①ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定を選択します。 

   「ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ変更」ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

 

 

          図 5.2 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面 

  ②ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを選択し、「OK」ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

         図 5.3 ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ選択画面 

  ③現在のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ、変更後のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ、変更後のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ(確認用)を入力し、｢OK｣ﾎﾞﾀﾝ

をｸﾘｯｸ押します。 

   ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定後は、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集を行う場合には、ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを入力する必要があります。 

 

 

 

 

 

図 5.4 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ変更画面 
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ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面では､｢MDI(数値直接入力)｣､｢ﾀﾞｲﾚｸﾄﾃｨｰﾁ｣､｢ｼﾞｮｸﾞ｣､｢ｲﾝﾁﾝｸﾞ｣によるﾎﾟｼﾞｼｮﾝ

ﾃﾞｰﾀの作成を行うことが出来ます｡作成･編集されたﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀは､ｺﾝﾄﾛｰﾗに転送した後から

有効になります｡転送は､ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送]を選択するか､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集

画面のﾎﾞﾀﾝ  をｸﾘｯｸします｡また､｢ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動｣､｢簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ｣の2種類のﾃｽﾄ運転ﾓｰﾄﾞによ

る教示位置の確認も併せて行うことが出来ます｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※入力範囲はﾊﾟﾗﾒｰﾀのｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ＋側、 

 ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ－側で決定されます。 

 （「8.ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集」参照） 

図 5.5 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面(ｵﾝﾗｲﾝ詳細表示):PCON､ACON､SCON､ERC2、ROBONET 

(PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB を除く) 

                   （ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.00.00.00 より前のﾊﾞｰｼﾞｮﾝ） 
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図 5.6 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面：PCON､ACON､SCON､ERC2､ERC3､ROBONET（ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.00.00.00以降）、 

PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､SCON-CA､

SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､MSCON､MCON､RCON 

 

 

 

 

 

 

 

図 5.7 ｼﾞｮｸﾞ画面(ｵﾝﾗｲﾝ表示) : PCON-PL/PO､ACON-PL/PO､SCON-C､SCON-CA､SCON-CB､PCON-CA､

PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､ERC3 のﾊﾟﾙｽ列ﾓｰ

ﾄﾞ 
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図 5.6 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面：PCON､ACON､SCON､ERC2､ERC3､ROBONET（ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.00.00.00以降）、 

PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､SCON-CA､

SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､MSCON､MCON､RCON 

 

 

 

 

 

 

 

図 5.7 ｼﾞｮｸﾞ画面(ｵﾝﾗｲﾝ表示) : PCON-PL/PO､ACON-PL/PO､SCON-C､SCON-CA､SCON-CB､PCON-CA､

PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､ERC3 のﾊﾟﾙｽ列ﾓｰ

ﾄﾞ 
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図 5.8 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面(ｵﾝﾗｲﾝ詳細表示):RCP､RCS､E-Con､RCP2､ERC 

 

※ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞでﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集ｳｨﾝﾄﾞｳを開いている時は､同じ軸のﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集ｳｨﾝﾄﾞｳを開くこ

とは出来ません｡(他の軸は開くことが出来ます｡) 

※ﾒｲﾝ画面の MANU 動作ﾓｰﾄﾞがﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 1､ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 2 の場合には､ｺﾝﾄﾛｰﾗへの書込み及びｼﾞｮｸﾞ･原

点復帰等の動作を行うことはできません｡ 

 

各ﾎﾞﾀﾝ､入力部の操作方法は以下の通りです｡ 

 

(1)ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

 

図 5.9 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面ﾂｰﾙﾊﾞｰ 

①名前を付けてﾌｧｲﾙに保存 

ﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存します｡ 

②ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送 

ﾃﾞｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(書込み)します｡ 
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③ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ再読み出し 

ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを再読み出し後､ﾃﾞｰﾀ表示を更新します｡編集画面上でﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰ

ﾀが変更されている(ｽﾃｰﾀｽﾊﾞｰに｢変更あり｣が表示されている状態)場合､図 5.10 のような

警告ﾒｯｾｰｼﾞが表示されます｡ 

※｢はい｣を選択した場合､編集中の(ｺﾝﾄﾛｰﾗに書込まれていない)ﾃﾞｰﾀは失われます｡ 

ご注意ください｡ 

 

 

 

 

図 5.10 警告ﾒｯｾｰｼﾞ 

  ④印刷 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌﾟﾘﾝﾀへ出力します｡ 

印刷設定画面が表示され､上･左･行余白(mm) 

および印刷方向の設定をしてから印刷を行います｡ 

 

⑤ｶｯﾄ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部で選択した範囲のﾃﾞｰﾀを切り取ります｡ 

※選択は行単位となります｡ 

                              図 5.11 印刷設定画面 

⑥ｺﾋﾟｰ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部で選択した範囲のﾃﾞｰﾀをｺﾋﾟｰします｡ 

※選択は行単位となります｡ 

 

⑦ﾍﾟｰｽﾄ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部でｺﾋﾟｰまたは切り取ったﾃﾞｰﾀを選択した位置に貼り付けます｡ 

 

⑧表示切り替え 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部の表示を通常表示から詳細表示(またはその逆)に切替えます｡ 

(図 5.24､図 5.25)又は(図 5.27､図 5.28) 

 

⑨ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀｳｨﾝﾄﾞｳ表示 

現在編集中の軸のｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀｳｨﾝﾄﾞｳを表示します｡ 

ここで表示されるｳｨﾝﾄﾞｳは､ﾒｲﾝ画面のﾒｲﾝﾒﾆｭｰから[ﾓﾆﾀ]→[ｽﾃｰﾀｽ]を実行した場合に表示

されるものと同じです｡ 

 

⑩2 点間等分割 

ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると図 5.12 の画面が表示されます｡ 

｢開始ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.｣､｢終了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.｣､｢端数処理｣を設定後､「OK」ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､指

定された 2つのﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ間を等分割します｡(これを｢2 点間等分割機能｣と呼びます｡) 

また､｢速度も分割する｣に､ﾁｪｯｸを入れると指定された2つのﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙ間の速度も等分

割します｡(｢速度も分割する｣は､V6.00.04.00 以降対応) 
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③ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ再読み出し 

ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを再読み出し後､ﾃﾞｰﾀ表示を更新します｡編集画面上でﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰ

ﾀが変更されている(ｽﾃｰﾀｽﾊﾞｰに｢変更あり｣が表示されている状態)場合､図 5.10 のような

警告ﾒｯｾｰｼﾞが表示されます｡ 

※｢はい｣を選択した場合､編集中の(ｺﾝﾄﾛｰﾗに書込まれていない)ﾃﾞｰﾀは失われます｡ 

ご注意ください｡ 
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印刷設定画面が表示され､上･左･行余白(mm) 

および印刷方向の設定をしてから印刷を行います｡ 

 

⑤ｶｯﾄ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部で選択した範囲のﾃﾞｰﾀを切り取ります｡ 

※選択は行単位となります｡ 

                              図 5.11 印刷設定画面 

⑥ｺﾋﾟｰ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部で選択した範囲のﾃﾞｰﾀをｺﾋﾟｰします｡ 

※選択は行単位となります｡ 

 

⑦ﾍﾟｰｽﾄ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部でｺﾋﾟｰまたは切り取ったﾃﾞｰﾀを選択した位置に貼り付けます｡ 

 

⑧表示切り替え 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部の表示を通常表示から詳細表示(またはその逆)に切替えます｡ 

(図 5.24､図 5.25)又は(図 5.27､図 5.28) 

 

⑨ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀｳｨﾝﾄﾞｳ表示 

現在編集中の軸のｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀｳｨﾝﾄﾞｳを表示します｡ 

ここで表示されるｳｨﾝﾄﾞｳは､ﾒｲﾝ画面のﾒｲﾝﾒﾆｭｰから[ﾓﾆﾀ]→[ｽﾃｰﾀｽ]を実行した場合に表示

されるものと同じです｡ 

 

⑩2 点間等分割 

ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると図 5.12 の画面が表示されます｡ 

｢開始ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.｣､｢終了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.｣､｢端数処理｣を設定後､「OK」ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､指

定された 2つのﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ間を等分割します｡(これを｢2 点間等分割機能｣と呼びます｡) 

また､｢速度も分割する｣に､ﾁｪｯｸを入れると指定された2つのﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙ間の速度も等分

割します｡(｢速度も分割する｣は､V6.00.04.00 以降対応) 
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※ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部で複数行を選択した状態でﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､｢開始ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.｣､｢終

了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.｣を自動設定することができます｡ 

｢開始ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.｣:選択範囲の先頭ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No. 

｢終了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.｣:選択範囲の最終ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 5.12 2 点間等分割実行画面 

 

指定された 2 つのﾎﾟｼﾞｼｮﾝ間に既にﾃﾞｰﾀが入力されている場合は､図 5.13 の警告ﾒｯｾｰｼﾞが表

示されます｡ 

 

 

 

 

図 5.13 警告ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

2 点間等分割機能により生成されたﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの｢位置｣､｢ｺﾒﾝﾄ｣以外の項目には｢開始ﾎﾟｼﾞ

ｼｮﾝ No.｣で指定されたﾎﾟｼﾞｼｮﾝと同じ値が入ります｡ 

また､｢ｺﾒﾝﾄ｣はｸﾘｱされます｡ 

 

※2 点間等分割機能は､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部を右ｸﾘｯｸして表示されるﾎﾟｯﾌﾟｱｯﾌﾟﾒﾆｭｰ(図 5.14)

から実行することもできます｡ 

 

 

 

 

図 5.14 ﾎﾟｯﾌﾟｱｯﾌﾟﾒﾆｭｰ 
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(2)現在位置･ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ表示部 

編集中の軸の現在位置(単位:mm)およびｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞを表示します｡ 

 

図 5.15 現在位置･ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ表示部 

 

停止の場合は､現在位置･ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ表示部に｢停止｣が表示されます｡ 

 

図 5.16 停止表示 

 

ﾓｰﾀ電圧低下の場合は､現在位置･ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ表示部に｢ﾓｰﾀ電圧低下｣が表示されます｡ 

 

図 5.17 ﾓｰﾀ電圧低下表示 

 

 ※ﾓｰﾀ電圧低下が表示されている場合は､ﾓｰﾀ駆動源遮断されている状態を示します｡  

 

(3)ｼﾞｮｸﾞ･ｲﾝﾁﾝｸﾞ操作部 

ｼﾞｮｸﾞまたはｲﾝﾁﾝｸﾞのいずれかを選択(ﾁｪｯｸﾎﾞﾀﾝをﾁｪｯｸ)し､「前進(+)」・「後退(-)」で軸を動

作させます｡ 

ｼﾞｮｸﾞ時の速度はﾄﾗｯｸﾊﾞｰで 1､10､30､50､100[mm/sec]の中から選択します｡ 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ時の送りﾋﾟｯﾁはﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝで 0.03､0.10､0.50[mm]の中から選択します｡ 

ｸﾘｯｸすると､指定されたﾋﾟｯﾁ分移動します｡そのまま押し続けると 2 秒後に 1[mm/sec]でｼﾞｮ

ｸﾞ移動します｡さらに押し続けると 1 秒毎にｼﾞｮｸﾞ速度が 10→30→100[mm/sec]と加速してい

きます｡ 

また､原点復帰完了状態であれば「位置取込み」ﾎﾞﾀﾝを押すことにより､現在位置をﾎﾟｼﾞｼｮﾝ

編集画面に取込むことが出来ます｡ 

※ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部のｶｰｿﾙがある行に取込まれます｡取込み先を確認してから     ﾎﾞﾀ

ﾝを押してください｡ 

 

 

 

 

 

 

図 5.18 ｼﾞｮｸﾞ･ｲﾝﾁﾝｸﾞ操作部 
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(2)現在位置･ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ表示部 
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ｼﾞｮｸﾞまたはｲﾝﾁﾝｸﾞのいずれかを選択(ﾁｪｯｸﾎﾞﾀﾝをﾁｪｯｸ)し､「前進(+)」・「後退(-)」で軸を動

作させます｡ 

ｼﾞｮｸﾞ時の速度はﾄﾗｯｸﾊﾞｰで 1､10､30､50､100[mm/sec]の中から選択します｡ 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ時の送りﾋﾟｯﾁはﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝで 0.03､0.10､0.50[mm]の中から選択します｡ 

ｸﾘｯｸすると､指定されたﾋﾟｯﾁ分移動します｡そのまま押し続けると 2 秒後に 1[mm/sec]でｼﾞｮ

ｸﾞ移動します｡さらに押し続けると 1 秒毎にｼﾞｮｸﾞ速度が 10→30→100[mm/sec]と加速してい

きます｡ 

また､原点復帰完了状態であれば「位置取込み」ﾎﾞﾀﾝを押すことにより､現在位置をﾎﾟｼﾞｼｮﾝ

編集画面に取込むことが出来ます｡ 

※ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部のｶｰｿﾙがある行に取込まれます｡取込み先を確認してから     ﾎﾞﾀ

ﾝを押してください｡ 

 

 

 

 

 

 

図 5.18 ｼﾞｮｸﾞ･ｲﾝﾁﾝｸﾞ操作部 
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(4)ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動(ﾃｽﾄ運転ﾓｰﾄﾞ) 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部のｶｰｿﾙ行のﾎﾟｼﾞｼｮﾝへ軸を移動させることが出来ます｡この時の移動速度

はﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀで設定されている速度に速度比率値を掛けた値となります｡ 

(速度比率値はﾄﾗｯｸﾊﾞｰでも設定できます｡) 

図 5.19 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動 

 

  (ｽﾃｯﾌﾟ移動)ﾎﾞﾀﾝで1 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝのみ､   (連続移動)ﾎﾞﾀﾝでﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが連続するﾌﾞﾛｯｸ内

をﾙｰﾌﾟしながら連続して移動します｡連続移動中にもう1度    ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると次のﾎﾟｼﾞｼｮ

ﾝに移動完了した時点で停止します｡   (ｽﾄｯﾌﾟ)ﾎﾞﾀﾝで停止します｡(ｸﾘｯｸした時点から減速

停止します｡) 

 

※連続移動とは? 

次のようなﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙの場合､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.番号 2 から連続移動指示しますと､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ

No.2→No.3→No.1→No.2→‥‥のように､移動指示したﾎﾟｼﾞｼｮﾝから連続してﾃﾞｰﾀがあると

ころ(未登録ﾃﾞｰﾀ(空欄)前のﾎﾟｼﾞｼｮﾝまで)を 1 つのｸﾞﾙｰﾌﾟとして､運転します｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

※ｺﾝﾄﾛｰﾗから読み込んだﾃﾞｰﾀに変更箇所がある場合､事前にﾃﾞｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗへ書込んでおいてく

ださい｡ 

 

※このﾓｰﾄﾞを実行中は､ｼﾞｮｸﾞ･ｲﾝﾁﾝｸﾞおよびﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部へのﾃﾞｰﾀ入力は禁止されます｡ 

 

● PCON､ACON､DCON､SCON､MSCON､MCON､RCON､ERC2､ERC3を接続した場合は､MANU動作ﾓｰﾄﾞが､ﾃｨｰ

ﾁﾓｰﾄﾞ 1 (ｾｰﾌﾃｨ速度有効)に設定されていますと､最高速度はﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定された安全速

度となります｡ 
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複数軸同時移動について 

(注)MCON､RCON ｺﾝﾄﾛｰﾗは、対応していません。 

複数軸同時ｽﾀｰﾄｷｰ 

ﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙで接続されている軸の中で､選択されている軸を同時に移動させることができます｡ 

 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動画面の複数軸同時ｽﾀｰﾄｷｰを押します｡ 

 

 

 

図 5.20 複数軸同時ｽﾀｰﾄﾎﾞﾀﾝ 

 

複数軸連続移動ｳｨﾝﾄﾞが表示されます｡  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                  図 5.21 複数軸連続移動ｳｨﾝﾄﾞｳ 
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複数軸同時移動について 

(注)MCON､RCON ｺﾝﾄﾛｰﾗは、対応していません。 

複数軸同時ｽﾀｰﾄｷｰ 

ﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙで接続されている軸の中で､選択されている軸を同時に移動させることができます｡ 

 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動画面の複数軸同時ｽﾀｰﾄｷｰを押します｡ 

 

 

 

図 5.20 複数軸同時ｽﾀｰﾄﾎﾞﾀﾝ 

 

複数軸連続移動ｳｨﾝﾄﾞが表示されます｡  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                  図 5.21 複数軸連続移動ｳｨﾝﾄﾞｳ 
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ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽ:ﾁｪｯｸされている軸に対して移動を行います｡ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面が開かれている軸に対して､選択できるようになります｡ 

軸番号:軸番号です｡ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ:どれか1つにﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.を設定します｡指定された軸に対して連続移動と同様の

ﾙｰﾁﾝで移動範囲を決定し､移動を行います｡ﾁｪｯｸされた軸は全てこのﾎﾟｼﾞｼｮﾝに

移動します｡(ﾃﾞｰﾀが無い時には移動は行いません) 

現在位置:現在位置が表示されます｡ 

ｽﾃｯﾌﾟ移動ﾎﾞﾀﾝ:次のﾎﾟｼﾞｼｮﾝに移動し､そこで完了します｡ 

連続移動ﾎﾞﾀﾝ:連続移動を行います｡連続移動中にこのﾎﾞﾀﾝを押すと､現在のﾎﾟｼﾞｼｮﾝへの

位置決めが完了した時点で移動を終えます｡ 

停止ﾎﾞﾀﾝ:現在の移動をｷｬﾝｾﾙしてその場で停止します｡ 

 

※ｽﾃｯﾌﾟ移動､連続移動はそれぞれの軸のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀで指定された速度で動作します｡ 

 

使用例)図 5.21 の様に設定し､各軸のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを下図の様に設定した場合､ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(連続移動)ﾎﾞﾀﾝを押すと、ｱｸﾁｭｴｰﾀは下図の様に移動します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

･軸番号 2 のｱｸﾁｭｴｰﾀはﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽにﾁｪｯｸされていない為､移動しません｡ 

･ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが無い時には､移動しません｡
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（5)簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動と同じﾃｽﾄ運転ﾓｰﾄﾞですが､移動順を任意に設定することが出来ます｡ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号入力部に移動先のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号(0～最大ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ数)または、繰り返し実行した

い場合は、最後に“R”(ﾘﾋﾟｰﾄ指示記号)を入力し､「ｽﾀｰﾄ」ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡ 

ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降“T1”～“T5”の停止時間をﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号の間に、入力すること

ができます。 

指定できるｽﾃｯﾌﾟ数は“R”を含め最大 16 です｡ 

空欄があると､それ以降のｽﾃｯﾌﾟは無効です｡簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑは停止します。“R”以降のｽﾃｯﾌﾟ

も無効です｡ 

 

 

 

 

 

図 5.22 簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑﾓｰﾄﾞ 

｢ｽﾀｰﾄ｣ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると移動を開始し､｢ｽﾀｰﾄ｣ﾎﾞﾀﾝは｢ｽﾄｯﾌﾟ｣ﾎﾞﾀﾝに切替わります｡ 

移動が完了するか､もう一度｢ｽﾄｯﾌﾟ｣ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると｢ｽﾀｰﾄ｣ﾎﾞﾀﾝに戻ります｡ 

簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑで設定した移動順はｺﾝﾄﾛｰﾗ及びﾌｧｲﾙには保存されません｡ 

(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.00.00.00 より前のﾊﾞｰｼﾞｮﾝ) 

ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.00.00.00 以降では、ﾌｧｲﾙに保存することが出来ます。 

 

「停止時間設定」(新しいﾊﾞｰｼﾞｮﾝはｱｲｺﾝ)をｸﾘｯｸすると、T1～T5 の停止時間を設定することが

できます。 （V8.03.00.00 以降） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 5.23 停止時間設定画面 

“R”のﾘﾋﾟｰﾄが設定されている場合、「ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ実行回数」が、0 ではｽﾀｰﾄ以降、停止するまで

連続で動きます。 

回数を設定すると、その回数だけ実行します。残りの回数が、残りに表示されます。“R”の 

ﾘﾋﾟｰﾄが設定されていない場合は、「ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ実行回数」は設定できません。（V8.03.00.00 以降） 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号入力部 ｽﾀｰﾄﾎﾞﾀﾝ 
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（5)簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動と同じﾃｽﾄ運転ﾓｰﾄﾞですが､移動順を任意に設定することが出来ます｡ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号入力部に移動先のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号(0～最大ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ数)または、繰り返し実行した

い場合は、最後に“R”(ﾘﾋﾟｰﾄ指示記号)を入力し､「ｽﾀｰﾄ」ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡ 

ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降“T1”～“T5”の停止時間をﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号の間に、入力すること

ができます。 

指定できるｽﾃｯﾌﾟ数は“R”を含め最大 16 です｡ 

空欄があると､それ以降のｽﾃｯﾌﾟは無効です｡簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑは停止します。“R”以降のｽﾃｯﾌﾟ

も無効です｡ 

 

 

 

 

 

図 5.22 簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑﾓｰﾄﾞ 

｢ｽﾀｰﾄ｣ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると移動を開始し､｢ｽﾀｰﾄ｣ﾎﾞﾀﾝは｢ｽﾄｯﾌﾟ｣ﾎﾞﾀﾝに切替わります｡ 

移動が完了するか､もう一度｢ｽﾄｯﾌﾟ｣ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると｢ｽﾀｰﾄ｣ﾎﾞﾀﾝに戻ります｡ 

簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑで設定した移動順はｺﾝﾄﾛｰﾗ及びﾌｧｲﾙには保存されません｡ 

(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.00.00.00 より前のﾊﾞｰｼﾞｮﾝ) 

ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.00.00.00 以降では、ﾌｧｲﾙに保存することが出来ます。 

 

「停止時間設定」(新しいﾊﾞｰｼﾞｮﾝはｱｲｺﾝ)をｸﾘｯｸすると、T1～T5 の停止時間を設定することが

できます。 （V8.03.00.00 以降） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 5.23 停止時間設定画面 

“R”のﾘﾋﾟｰﾄが設定されている場合、「ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ実行回数」が、0 ではｽﾀｰﾄ以降、停止するまで

連続で動きます。 

回数を設定すると、その回数だけ実行します。残りの回数が、残りに表示されます。“R”の 

ﾘﾋﾟｰﾄが設定されていない場合は、「ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ実行回数」は設定できません。（V8.03.00.00 以降） 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ番号入力部 ｽﾀｰﾄﾎﾞﾀﾝ 

 

 - 67 - 

(6) ｻｰﾎﾞ､原点､ｱﾗｰﾑ､ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 ﾎﾞﾀﾝ 

 

 

 

 

図 5.24 ｻｰﾎﾞ、原点、ｱﾗｰﾑﾎﾞﾀﾝ 図 5.25 ｻｰﾎﾞ、原点、ｱﾗｰﾑ 

ﾌﾞﾚｰｷ強制解除ﾎﾞﾀﾝ 

（ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.02.00.00 以降） 

① ｻｰﾎﾞ ﾎﾞﾀﾝ 

ｻｰﾎﾞの ON/OFF を行うことが出来ます｡ 

ｻｰﾎﾞ ON 状態の時は､ﾎﾞﾀﾝが青色の点灯表示となります｡ 

原点復帰後ｻｰﾎﾞ OFF状態にし､手動にてｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させ､任意のﾎﾟｼﾞｼｮﾝを「位置取込み」

ﾎﾞﾀﾝで取込むことができます｡ 

 

注意: ｻｰﾎﾞ OFF 状態で､本ｿﾌﾄｳｪｱを閉じてしまいますと､ｻｰﾎﾞ OFF 状態のままになって 

しまい､PIO で動作させることができない場合があります｡ 

復帰方法は､本ｿﾌﾄｳｪｱを接続状態で再起動させるか､ｺﾝﾄﾛｰﾗの電源を再投入してく 

ださい｡ 

 

② 原点 ﾎﾞﾀﾝ 

原点復帰を行うことが出来ます｡ 

原点復帰が完了している時は､ﾎﾞﾀﾝが緑色の点灯表示となります｡ 

原点復帰ﾎﾞﾀﾝを押した後、確認ﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。 はい  を押すと、原点復帰を開

始します。 

※V13.03.00.00 以降 

 

図 5.26 確認画面 

③ ｱﾗｰﾑ ﾎﾞﾀﾝ 

ｱﾗｰﾑ状態の解除を行います｡ 

ただし､解除が出来るのはｻｰﾎﾞ OFF の状態かつｱﾗｰﾑの原因が解消されている場合に限ります｡ 

ｱﾗｰﾑ状態の時は､ﾎﾞﾀﾝが赤色の点灯表示となります｡ 

 

ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.02.00.00 以降、ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 ﾎﾞﾀﾝが追加されました。 
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④ ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 ﾎﾞﾀﾝ 

ﾌﾞﾚｰｷ付きｱｸﾁｭｴｰﾀの場合、ｻｰﾎﾞ OFF 時、ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ﾌﾞﾚｰｷを強制解

除できます。表示は点灯状態になります。 

もう 1 度、ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ﾌﾞﾚｰｷが利いた状態になります。表示は消灯

状態になります。 

(注) ｻｰﾎﾞ ON 中は、ﾌﾞﾚｰｷが解除状態のため、ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 ﾎﾞﾀﾝはｸﾘｯｸしても応答しませ

ん。表示も点灯状態となります。 

 

 

 

 

 

 

注意： ｱｸﾁｭｴｰﾀが垂直設置の場合は、ﾌﾞﾚｰｷ解除の際、ｽﾗｲﾀﾞｰやﾛｯﾄﾞの落下に十分注意

してください。 

ｽﾗｲﾀﾞｰやﾛｯﾄﾞの落下によるけがやｱｸﾁｭｴｰﾀ本体、ﾜｰｸ、装置などの損傷の原因と

なる場合があります。 

ｽﾗｲﾀﾞｰ(ﾜｰｸ)やﾛｯﾄﾞ(ﾜｰｸ)が落下しないように、外部から保持してください。 

作業などが終了した場合は、必ず、ﾌﾞﾚｰｷを利かせてください。 

ﾌﾞﾚｰｷ解除状態で、ｺﾝﾄﾛｰﾗをAUTOﾓｰﾄﾞにしないでください。 
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④ ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 ﾎﾞﾀﾝ 

ﾌﾞﾚｰｷ付きｱｸﾁｭｴｰﾀの場合、ｻｰﾎﾞ OFF 時、ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ﾌﾞﾚｰｷを強制解

除できます。表示は点灯状態になります。 

もう 1 度、ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ﾌﾞﾚｰｷが利いた状態になります。表示は消灯

状態になります。 

(注) ｻｰﾎﾞ ON 中は、ﾌﾞﾚｰｷが解除状態のため、ﾌﾞﾚｰｷ強制解除 ﾎﾞﾀﾝはｸﾘｯｸしても応答しませ

ん。表示も点灯状態となります。 

 

 

 

 

 

 

注意： ｱｸﾁｭｴｰﾀが垂直設置の場合は、ﾌﾞﾚｰｷ解除の際、ｽﾗｲﾀﾞｰやﾛｯﾄﾞの落下に十分注意

してください。 

ｽﾗｲﾀﾞｰやﾛｯﾄﾞの落下によるけがやｱｸﾁｭｴｰﾀ本体、ﾜｰｸ、装置などの損傷の原因と

なる場合があります。 

ｽﾗｲﾀﾞｰ(ﾜｰｸ)やﾛｯﾄﾞ(ﾜｰｸ)が落下しないように、外部から保持してください。 

作業などが終了した場合は、必ず、ﾌﾞﾚｰｷを利かせてください。 

ﾌﾞﾚｰｷ解除状態で、ｺﾝﾄﾛｰﾗをAUTOﾓｰﾄﾞにしないでください。 
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(7)ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部 :PCON､PCON-CA､PCON-CB､ACON､ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､SCON-C､

SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､ERC2､ERC3､ROBONET､MSCON､MCON､RCON 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを入力します｡ 

通常入力できるのは､｢位置｣､｢速度｣､｢加速度｣､｢減速度｣､｢ｺﾒﾝﾄ｣の 5 項目ですが､[表示切り

替え]ﾎﾞﾀﾝ   で詳細表示に切替えることにより、さらに「押付け」、「しきい」、「位置決め幅」、

「ｿﾞｰﾝ+」、「ｿﾞｰﾝ-」、「加減速ﾓｰﾄﾞ」、「ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ」、「指令ﾓｰﾄﾞ」、「停止ﾓｰﾄﾞ」の項目の入力が

可能になります。 

ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 は「指令ﾓｰﾄﾞ」が「ｹﾞｲﾝｾｯﾄ」に変更となります。「制御 No.」が追加さ

れます。（（8）ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部 SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､PCON-CA､ACON-CA､ACON-CB､

DCON-CA､DCON-CB､ERC3､MSCON､MCON､RCON 参照） 

ｿﾞｰﾝ+､ｿﾞｰﾝ-､加減速ﾓｰﾄﾞ､停止ﾓｰﾄﾞに付きましては､表に示します様にｺﾝﾄﾛｰﾗの種類によっ

て有効､無効となります｡ 

機種によるﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙの有効･無効一覧表 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙ ｿﾞｰﾝ+/- 
加減速ﾓｰﾄﾞ 停止ﾓｰﾄﾞ ｹﾞｲﾝ 

ｾｯﾄ 
制振
No. 台形 S 字 一次遅れ ﾌﾙｻｰﾎﾞ 自動ｻｰﾎﾞ OFF 

ERC2 ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：3 ○ × × ○ ○ × × 

ERC2-SE ○ - ○ × × ○ × × × 

ERC3 ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：3 ○ ○ ○ ○ ○ × × 

ERC3 用 PIO 変換器 ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5 ○ ○ ○ ○ ○ × × 

PCON-C/CG/CF ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5 ○ × × ○ ○ × × 

PCON-CA ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5 ○ ○ ○ ○ ○ × × 

-CY ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：1 ○ × × ○ ○ × × 

-SE ○ - ○ × × ○ × × × 

PCON-CB ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5、6、7 ○ ○ ○ ○ ○ × × 

PCON-CYB ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、2、3、4、5 ○ ○ ○ ○ ○ × × 

RPCON ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5 ○ × × ○ × × × 

ACON-C/CG ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5 ○ ○ ○  ○ × × 

-CY ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：1 ○ ○ ○  ○ × × 

-SE ○ - ○ ○ ○  × × × 

RACON ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5 ○ ○ ○  × × × 

ACON-CA ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5 ○ ○ ○  ○ ○ ○ 

ACON-CB ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5 ○ ○ ○  ○ ○ ○ 

ACON-CYB ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、2、3、4、5 ○ ○ ○  ○ ○ ○ 

DCON-CA ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5 ○ ○ ○  ○ × × 

DCON-CB ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5 ○ ○ ○  ○ × × 

DCON-CYB ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、2、3、4、5 ○ ○ ○  ○ × × 

SCON-C ﾎﾟｼﾞｼｮﾅ ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5 ○ ○ ○  ○ × × 

SCON-CA ﾎﾟｼﾞｼｮﾅ ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5、6、7 ○ ○ ○  ○ ○ ○ 

SCON-CAL/CGAL ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5、6、7 ○ ○ ○  ○ ○ ○ 

SCON-CB ﾎﾟｼﾞｼｮﾅ ○ PIO ﾊﾟﾀｰﾝ：0、1、2、4、5、6、7 ○ ○ ○  ○ ○ ○ 

MSCON ○ - ○ ○ ○  ○ ○ ○ 

MCON、RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ) ○ - ○ ○ ○ ○ ○ 
搬送
負荷 

× 

MCON、RCON(ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ) ○ - ○ ○ ○  ○ ○ ○ 

MCON、RCON(DC ﾌﾞﾗｼﾚｽﾓｰﾀ) ○ - ○ ○ ○  ○ × × 
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図 5.27 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部（通常表示状態） 

図 5.28 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部（詳細表示状態） 
 

①No.            ・ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ No.を示します｡ 

 警告 : PCON-C/CG/CF、PCON-CA、PCON-CB、ACON-C/CG、ACON-CA、ACON-CB、DCON-CA、DCON-CB、

SCON-C、SCON-CA、SCON-CAL/CGAL、SCON-CB、ROBONET、ERC3 用 PIO 変換器､MSCON(ﾘ

ﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞ)、MCON(ﾘﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞ)の電磁弁ﾓｰﾄﾞ 2、PCON-CY、ACON-CY の電磁弁

ﾓｰﾄﾞ 0 では、必ず絶対座標指定にしてください。 

相対座標指定にするとﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ異常になります。 

また、相対座標指定にすると押し付け指定では、押し付け完了判定ができません。 

 

②位置            ・ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させたい目標位置を入力します｡[mm] 

・絶対座標指定(ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ:0): ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させたい目標

位置を原点からの距離で入

力します｡ﾏｲﾅｽ値は入力でき

ません｡ 

・相対座標指定(ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ:1): ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させたい目標

位置を現在位置からの距離

で入力します｡ﾏｲﾅｽ値も入

力できます｡(表示座標のﾏｲ

ﾅｽ方向の場合) 

 

③速度            ・ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させるときの速度を入力します｡[mm/sec] 

初期値はｱｸﾁｭｴｰﾀのﾀｲﾌﾟにより異なります｡ 

（注） SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､

ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､ERC3､MSCON､

MCON､RCON は、設定値が最低速度以下の場合警告が表

示されます。 
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図 5.27 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部（通常表示状態） 

図 5.28 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部（詳細表示状態） 
 

①No.            ・ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ No.を示します｡ 

 警告 : PCON-C/CG/CF、PCON-CA、PCON-CB、ACON-C/CG、ACON-CA、ACON-CB、DCON-CA、DCON-CB、

SCON-C、SCON-CA、SCON-CAL/CGAL、SCON-CB、ROBONET、ERC3 用 PIO 変換器､MSCON(ﾘ

ﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞ)、MCON(ﾘﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞ)の電磁弁ﾓｰﾄﾞ 2、PCON-CY、ACON-CY の電磁弁

ﾓｰﾄﾞ 0 では、必ず絶対座標指定にしてください。 

相対座標指定にするとﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ異常になります。 

また、相対座標指定にすると押し付け指定では、押し付け完了判定ができません。 

 

②位置            ・ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させたい目標位置を入力します｡[mm] 

・絶対座標指定(ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ:0): ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させたい目標

位置を原点からの距離で入

力します｡ﾏｲﾅｽ値は入力でき

ません｡ 

・相対座標指定(ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ:1): ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させたい目標

位置を現在位置からの距離

で入力します｡ﾏｲﾅｽ値も入

力できます｡(表示座標のﾏｲ

ﾅｽ方向の場合) 

 

③速度            ・ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させるときの速度を入力します｡[mm/sec] 

初期値はｱｸﾁｭｴｰﾀのﾀｲﾌﾟにより異なります｡ 

（注） SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､

ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､ERC3､MSCON､

MCON､RCON は、設定値が最低速度以下の場合警告が表

示されます。 
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④加速度･減速度   ・ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させるときの加速度･減速度を入力します｡[G] 

基本的にはｶﾀﾛｸﾞ定格値の範囲で使用してください｡入力範囲はｶﾀﾛ

ｸﾞ定格値より大きな数字が入力可能になっていますがこれは､｢搬送

質量が定格値より大幅に軽い場合にｻｲｸﾙﾀｲﾑを短縮する｣ことを想定

したものです｡加速時･減速時に搬送物が振動して支障をきたすよう

な場合は数字を小さくしてください｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

数字を大きくすると加減速度が急になり､小さくすると緩やかになります｡ 

（注) SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､

ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､ERC3､MSCON､MCON､RCON は、設定値が定

格加速度・減速度を超えた場合、警告が表示されます。 

 

注意: (1) 速度･加減速度は､各ｺﾝﾄﾛｰﾗの取扱説明書付録の対応ｱｸﾁｭｴｰﾀ仕様一覧を参照して､

設置条件や搬送物の形状を考慮してｱｸﾁｭｴｰﾀに過大な衝撃や振動が加わらないよう

に適切な値を入力してください｡本数値を上げる場合は､搬送質量が大きく関わり､

またｱｸﾁｭｴｰﾀ特性も機種により異なりますので、入力限界数値につきましては弊社

へご相談ください。 

 (2) ｸﾞﾘｯﾊﾟﾀｲﾌﾟの場合、片側ﾌｨﾝｶﾞを基準として設定を行ってください。したがって、

両ﾌｨﾝｶﾞ間の相対速度、相対加減速度は 2 倍となりますのでご注意ください。 

 (3) ﾛｰﾀﾘｱｸﾁｭｴｰﾀおよびﾚﾊﾞｰﾀｲﾌﾟのｸﾞﾘｯﾊﾟは、値が角度として扱われます。[mm]は[deg]

となります。 

加減速度は、1G=9800deg/s2を基準とした値となります。 

たとえば、0.3G の場合、2940deg/s2となります。 

 

⑤押付け       ・｢位置決め動作｣か｢押付け動作｣ かを選択します｡ 

出荷時は 0で設定されています｡ 

0 :通常の位置決め動作 

0 以外 :電流制限値を示し､押付け動作であることを意味します｡ 

 

⑥しきい       ・SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､PCON-CF､PCON-CFA､PCON-CFB ｺﾝﾄﾛｰ

ﾗの場合､検定範囲内で指令ﾄﾙｸが‘しきい’に設定した値(%)を超え

た場合､負荷出力信号(PIO)を出力します｡ 

検定範囲は､‘ｿﾞｰﾝ+/-’で設定します｡ 

圧入が正常に行われたかどうかの判定に用います｡ 

※詳細は､該当するｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書を参照ください｡ 
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⑦位置決め幅  ・｢位置決め動作｣と｢押付け動作｣では意味合いが異なります｡ 

｢位置決め動作｣の場合: 

目標位置のどれだけ手前で到達完了信号を ON させるかを定義します｡ 

出荷時は 0.1mm で設定されています｡ 

 

 

 

位置決め幅の値を大きくすると次の

ｼｰｹﾝｽ動作が早まるので､ｻｲｸﾙﾀｲﾑ短縮

の要因になります｡装置全体のﾊﾞﾗﾝｽ

を見て最適値を設定してください｡ 

 

 

ただし､PCON-C/CG/CF､PCON-CA､PCON-CB､ACON-C/CG､ACON-CA､ACON-CB､

DCON-CA､DCON-CB､SCON-C､SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､ERC3 用 PIO 変

換器、MSCON(ﾘﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞ)､MCON(ﾘﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞ)の電磁弁ﾓｰﾄﾞ 2 ﾀｲﾌﾟ、

PCON-CY､ACON-CY の電磁弁ﾓｰﾄﾞ１ﾀｲﾌﾟでは､到達完了信号が ON する幅を定

義します｡ 

 

PCON-C/CG/CF､PCON-CA､PCON-CB､ACON-C/CG､

ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､SCON-C､

SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､ERC3 用 PIO 変換

器、MSCON(ﾘﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞ)､MCON(ﾘﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞ)の電

磁弁ﾓｰﾄﾞ 2 ﾀｲﾌﾟ、PCON-CY、ACON-CY の電磁弁ﾓｰﾄﾞ

0 ﾀｲﾌﾟの場合 

               到達完了信号 

 
 

｢押付け動作｣の場合: 

目標位置からの押付け動作における最大押し込み量を定義します｡ 

ﾜｰｸの機械的ﾊﾞﾗﾂｷを考慮して､ﾜｰｸに押し当たる前に位置決め完了しないよ

うに位置決め幅を設定します｡ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

（注）PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､

DCON-CA､DCON-CB､ERC3 は、最小位置

決め幅より小さい値は、設定できま

せん。 
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⑦位置決め幅  ・｢位置決め動作｣と｢押付け動作｣では意味合いが異なります｡ 

｢位置決め動作｣の場合: 

目標位置のどれだけ手前で到達完了信号を ON させるかを定義します｡ 

出荷時は 0.1mm で設定されています｡ 

 

 

 

位置決め幅の値を大きくすると次の

ｼｰｹﾝｽ動作が早まるので､ｻｲｸﾙﾀｲﾑ短縮

の要因になります｡装置全体のﾊﾞﾗﾝｽ

を見て最適値を設定してください｡ 

 

 

ただし､PCON-C/CG/CF､PCON-CA､PCON-CB､ACON-C/CG､ACON-CA､ACON-CB､

DCON-CA､DCON-CB､SCON-C､SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､ERC3 用 PIO 変

換器、MSCON(ﾘﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞ)､MCON(ﾘﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞ)の電磁弁ﾓｰﾄﾞ 2 ﾀｲﾌﾟ、

PCON-CY､ACON-CY の電磁弁ﾓｰﾄﾞ１ﾀｲﾌﾟでは､到達完了信号が ON する幅を定

義します｡ 

 

PCON-C/CG/CF､PCON-CA､PCON-CB､ACON-C/CG､

ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､SCON-C､

SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､ERC3 用 PIO 変換

器、MSCON(ﾘﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞ)､MCON(ﾘﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞ)の電

磁弁ﾓｰﾄﾞ 2 ﾀｲﾌﾟ、PCON-CY、ACON-CY の電磁弁ﾓｰﾄﾞ

0 ﾀｲﾌﾟの場合 

               到達完了信号 

 
 

｢押付け動作｣の場合: 

目標位置からの押付け動作における最大押し込み量を定義します｡ 

ﾜｰｸの機械的ﾊﾞﾗﾂｷを考慮して､ﾜｰｸに押し当たる前に位置決め完了しないよ

うに位置決め幅を設定します｡ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

（注）PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､

DCON-CA､DCON-CB､ERC3 は、最小位置

決め幅より小さい値は、設定できま

せん。 
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⑧ｿﾞｰﾝ ＋     ・標準ﾀｲﾌﾟでのｿﾞｰﾝ出力信号が ON する領域を定義します｡ 

⑨ｿﾞｰﾝ －     ・融通性を持たせるために各目標位置に対して個別に設定できます｡ 
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⑩加減速ﾓｰﾄﾞ    ・加減速ﾊﾟﾀｰﾝ特性を定義します｡ 

出荷時は 0で設定されています｡ 

0:台形ﾊﾟﾀｰﾝ  

1:S 字ﾓｰｼｮﾝ 

2:一次遅れﾌｨﾙﾀ 

 

 

 

 

 

 

 

 

※加速度､減速度はﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙの｢加速度｣｢減速度｣欄で設定します｡ 

 

 

 

加速時に最初は緩やかで途中から急激に立ち上がるようなｶｰﾌﾞを描き

ます｡ 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑが要求されるため加減速度を高く設定したいが､移動開始時や

停止直前時は緩やかにしたい用途にご使用ください｡ 

 
 
 
 
 
 
 

※S字ﾓｰｼｮﾝの度合いはﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.56[S字ﾓｰｼｮﾝ比率設定]で設定します｡

設定単位は%で､設定範囲は 0～100 です｡ 

(上図は 100%設定時のｲﾒｰｼﾞｸﾞﾗﾌです｡) 

0 を設定すると S 字ﾓｰｼｮﾝは無効となります｡ 

但し､ﾊﾟｿｺﾝやﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾎﾞｯｸｽ操作でのｼﾞｮｸﾞ､ｲﾝﾁﾝｸﾞ送りには反映され

ません｡ 

(注)ERC2､PCON-C､RPCON ｺﾝﾄﾛｰﾗの場合は設定できません｡ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.56 は予約になっています｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

台形ﾊﾟﾀｰﾝ 

S 字ﾓｰｼｮﾝ 
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⑩加減速ﾓｰﾄﾞ    ・加減速ﾊﾟﾀｰﾝ特性を定義します｡ 

出荷時は 0で設定されています｡ 

0:台形ﾊﾟﾀｰﾝ  

1:S 字ﾓｰｼｮﾝ 

2:一次遅れﾌｨﾙﾀ 

 

 

 

 

 

 

 

 

※加速度､減速度はﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙの｢加速度｣｢減速度｣欄で設定します｡ 

 

 

 

加速時に最初は緩やかで途中から急激に立ち上がるようなｶｰﾌﾞを描き

ます｡ 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑが要求されるため加減速度を高く設定したいが､移動開始時や

停止直前時は緩やかにしたい用途にご使用ください｡ 

 
 
 
 
 
 
 

※S字ﾓｰｼｮﾝの度合いはﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.56[S字ﾓｰｼｮﾝ比率設定]で設定します｡

設定単位は%で､設定範囲は 0～100 です｡ 

(上図は 100%設定時のｲﾒｰｼﾞｸﾞﾗﾌです｡) 

0 を設定すると S 字ﾓｰｼｮﾝは無効となります｡ 

但し､ﾊﾟｿｺﾝやﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾎﾞｯｸｽ操作でのｼﾞｮｸﾞ､ｲﾝﾁﾝｸﾞ送りには反映され

ません｡ 

(注)ERC2､PCON-C､RPCON ｺﾝﾄﾛｰﾗの場合は設定できません｡ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.56 は予約になっています｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

台形ﾊﾟﾀｰﾝ 

S 字ﾓｰｼｮﾝ 
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直線加減速(台形ﾊﾟﾀｰﾝ)より緩やかな加減速ｶｰﾌﾞを描きます｡ 

加減速時にﾜｰｸに微振動を与えたくない用途にご使用ください｡ 

 
 
 
 
 
 
 

※一次遅れの度合いはﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.55[位置指令一次ﾌｨﾙﾀ時定数]で設定し

ます｡設定単位は 0.1msec で､設定範囲は 0.0～100.0 です｡0 を設定す

ると一次遅れﾌｨﾙﾀは無効となります｡但し､ﾊﾟｿｺﾝやﾃｨｰﾁﾝｸﾞﾎﾞｯｸｽ操作

でのｼﾞｮｸﾞ､ｲﾝﾁﾝｸﾞ送りには反映されません｡(注)ERC2､PCON、RPCON ｺﾝ

ﾄﾛｰﾗの場合は設定できません｡ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.55 は予約になっています｡ 

 

⑪ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ     ・絶対座標指定か相対座標指定かを定義します｡ 

出荷時は 0で設定されています｡ 

0：絶対座標指定 

1：相対座標指定 

警告： PCON-C/CG､PCON-CA､PCON-CB､ACON-C/CG､ACON-CA､ACON-CB､

DCON-CA､DCON-CB､SCON-C､SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､

ERC3用PIO変換器､MSCON(ﾘﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞ)､MCON(ﾘﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞ)

の電磁弁ﾓｰﾄﾞ2､PCON-CY､ACON-CYの電磁弁ﾓｰﾄﾞ0では必ず絶対

座標指定にしてください｡ 

もし相対座標指定するとﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ異常になります｡ 

 

⑫指令ﾓｰﾄﾞ     ・この欄は無効です｡ 

出荷時は 0で設定されています 

一次遅れﾌｨﾙﾀ 
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⑬停止ﾓｰﾄﾞ       ・ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.の｢位置｣欄に設定された目標位置へ位置決め完了後に 

待機中での節電方法を定義します｡ 

0:節電方式は無効    ※出荷時は 0(無効)で設定 

1:自動ｻｰﾎﾞ OFF 方式で､遅延時間はﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.36 で定義 

2:自動ｻｰﾎﾞ OFF 方式で､遅延時間はﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.37 で定義 

3:自動ｻｰﾎﾞ OFF 方式で､遅延時間はﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.38 で定義 

4:ﾌﾙｻｰﾎﾞ制御方式 

 

 

ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀをｻｰﾎﾞ制御することにより保持電流を低減することができます｡ｱｸﾁｭｴｰﾀ機種や

負荷条件等により低減度合いは異なりますが､保持電流はおよそ 1/2～1/4 くらいに下が

ります｡ 

なお､ｻｰﾎﾞ ON 状態を維持していますので位置ずれは起きません｡ 

実際の保持電流は､ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄの電流ﾓﾆﾀ画面で確認できます｡ 

 

 

位置決め完了後､一定時間経過後に自動的にｻｰﾎﾞ OFF 状態にします｡ 

(保持電流が流れないため､その分の電力消費量が節約されます) 

次に､PLC から移動指令がかかるとｻｰﾎﾞ ON 状態に復帰して移動を開始します｡ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

ﾌﾙｻｰﾎﾞ制御方式 

自動ｻｰﾎﾞ OFF 



 

5.C
O
N

系
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
及
び
旧
機
種
の
ポ
ジ
シ
ョ
ン
デ
ー
タ
編
集

 

 - 76 - 

⑬停止ﾓｰﾄﾞ       ・ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.の｢位置｣欄に設定された目標位置へ位置決め完了後に 

待機中での節電方法を定義します｡ 

0:節電方式は無効    ※出荷時は 0(無効)で設定 

1:自動ｻｰﾎﾞ OFF 方式で､遅延時間はﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.36 で定義 

2:自動ｻｰﾎﾞ OFF 方式で､遅延時間はﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.37 で定義 

3:自動ｻｰﾎﾞ OFF 方式で､遅延時間はﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.38 で定義 

4:ﾌﾙｻｰﾎﾞ制御方式 

 

 

ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀをｻｰﾎﾞ制御することにより保持電流を低減することができます｡ｱｸﾁｭｴｰﾀ機種や

負荷条件等により低減度合いは異なりますが､保持電流はおよそ 1/2～1/4 くらいに下が

ります｡ 

なお､ｻｰﾎﾞ ON 状態を維持していますので位置ずれは起きません｡ 

実際の保持電流は､ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄの電流ﾓﾆﾀ画面で確認できます｡ 

 

 

位置決め完了後､一定時間経過後に自動的にｻｰﾎﾞ OFF 状態にします｡ 

(保持電流が流れないため､その分の電力消費量が節約されます) 

次に､PLC から移動指令がかかるとｻｰﾎﾞ ON 状態に復帰して移動を開始します｡ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

ﾌﾙｻｰﾎﾞ制御方式 

自動ｻｰﾎﾞ OFF 
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(8)ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部 

SCON-CA（ｿﾌﾄﾊﾞｰｼｮﾝ V8.00.00.00 以降）、SCON-CB、ACON-CA、ACON-CB、MSCON、SCON-CAL/CGAL、

MCON、RCON は次の入力項目が変更、追加となります。 

SCON-CA、SCON-CB、SCON-CAL/CGAL、ACON-CA、ACON-CB、MSCON、MCON(ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ)、RCON(ｻｰﾎﾞ

ﾓｰﾀ)に限り、有効となる項目です。 

 ①ｹﾞｲﾝｾｯﾄ 「指令ﾓｰﾄﾞ」を「ｹﾞｲﾝｾｯﾄ」に変更しました。 

 ②制御 No. 「制御 No.」が追加されました。 

（注）SCON-CA、SCON-CB、SCON-CAL/CGAL、ACON-CA、ACON-CB、MSCON、MCON 以外の PCON、ACON、

SCON-C、DCON-CA、DCON-CB、ERC2、ROBONET も、ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.00.00.00 以降は、次の場面

表示となります。 

 

 

 

図 5.29 

 

変更、追加になった項目を、次の説明します。 

 

①ｹﾞｲﾝｾｯﾄ ····· ｻｰﾎﾞｹﾞｲﾝ調整に必要な 6 個のﾊﾟﾗﾒｰﾀを集めて 1 ｾｯﾄとしました。 

4 種類のｾｯﾄが登録可能で、位置決め動作ごとにｻｰﾎﾞｹﾞｲﾝを切り替えることが

できます。 

【1 ｾｯﾄに構成されるﾊﾟﾗﾒｰﾀ】 

・ｻｰﾎﾞｹﾞｲﾝ番号（位置ｹﾞｲﾝ） 

・位置ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞｹﾞｲﾝ 

・速度ﾙｰﾌﾟ比例ｹﾞｲﾝ 

・速度ﾙｰﾌﾟ積分ｹﾞｲﾝ 

・ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ時定数 

・電流制御帯域番号 

設定 位置決め完了後の動作 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No. 

0 ｹﾞｲﾝｾｯﾄ 0 7、71、31～33、54 

1 ｹﾞｲﾝｾｯﾄ 1 120～125 

2 ｹﾞｲﾝｾｯﾄ 2 126～131 

3 ｹﾞｲﾝｾｯﾄ 3 132～137 

 

① ② 
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②制振 No. ····· ｱｸﾁｭｴｰﾀに取り付けられた負荷の振動（共振）を抑制します。 

3 種類の振動に対応することができます。 

1つの振動に対し、4個のﾊﾟﾗﾒｰﾀが設けられており、これを1ｾｯﾄとしています。 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙには、振動抑制の必要なﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.に該当するﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄを設

定します。 

設定 
制振周波数 

（固有振動数） 
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No. 

0 通常位置制御（制御無し） － 

1 制振制御ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 1 97～100 

2 制振制御ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 2 101～104 

3 制振制御ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 3 105～108 

 

注意：（1）制御できる振動周波数（対象の固有振動数）は、0.5Hz～30Hz です。 

（2）本ｺﾝﾄﾛｰﾗに接続されたｱｸﾁｭｴｰﾀにより、振動が誘起される負荷の振動が対象です。 

 それ以外の振動は、制御できません。 

（3）ｱｸﾁｭｴｰﾀの動作方向と同一方向の振動が対象です。それ以外の方向の振動は制

御できません 

（4）原点復帰および押し付け動作は対象外です。 

（5）ﾊﾟﾙｽ列入力ﾓｰﾄﾞには、対応していません。 

（6）固有振動数の設定が低い場合、ｻｲｸﾙﾀｲﾑが長くなることがあります。約 6Hz 以

下では位置決め収束時間は 150ms 以上になります。 
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②制振 No. ····· ｱｸﾁｭｴｰﾀに取り付けられた負荷の振動（共振）を抑制します。 

3 種類の振動に対応することができます。 

1つの振動に対し、4個のﾊﾟﾗﾒｰﾀが設けられており、これを1ｾｯﾄとしています。 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃｰﾌﾞﾙには、振動抑制の必要なﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.に該当するﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄを設

定します。 

設定 
制振周波数 

（固有振動数） 
ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No. 

0 通常位置制御（制御無し） － 

1 制振制御ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 1 97～100 

2 制振制御ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 2 101～104 

3 制振制御ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ 3 105～108 

 

注意：（1）制御できる振動周波数（対象の固有振動数）は、0.5Hz～30Hz です。 

（2）本ｺﾝﾄﾛｰﾗに接続されたｱｸﾁｭｴｰﾀにより、振動が誘起される負荷の振動が対象です。 

 それ以外の振動は、制御できません。 

（3）ｱｸﾁｭｴｰﾀの動作方向と同一方向の振動が対象です。それ以外の方向の振動は制

御できません 

（4）原点復帰および押し付け動作は対象外です。 

（5）ﾊﾟﾙｽ列入力ﾓｰﾄﾞには、対応していません。 

（6）固有振動数の設定が低い場合、ｻｲｸﾙﾀｲﾑが長くなることがあります。約 6Hz 以

下では位置決め収束時間は 150ms 以上になります。 
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(9)RCON のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部 

RCON-PC/PCF、RCON-AC、RCON-DC、SCON-CB(RCON接続仕様､型式にRCが含まれるもの)は入力項

目が変更、追加となります。(ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝV13.00.00.00以降) 

 

 

 

             図 5.30 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部 

 

 

① ﾊﾟﾗﾒｰﾀ選択領域 

ﾕｰｻﾞｰﾊﾟﾗﾒｰﾀNo.191[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ拡張機能設定]の設定値に伴い設定項目を切り替えて

使用することができます。 

設定値 表示項目 

0 非表示 

1 駆動ﾄﾙｸ制限 

2 押付け速度 

 

駆動ﾄﾙｸ制限 ：ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動時の移動電流制限値を設定できます。 

押付け速度  ：ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動時の押付け速度制限値を設定できます。 

   

   (注)ｵﾌﾗｲﾝ時の新規作成は、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀﾌｫｰﾏｯﾄ選択の次に、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ選択領域設定画面が

表示されます。ﾊﾟﾗﾒｰﾀ選択領域設定画面で、非表示、駆動ﾄﾙｸ制限、押付け速度を

選択します。 

     ｺﾝﾄﾛｰﾗが接続されていないため、ﾕｰｻﾞｰﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.191[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ拡張機能設定]

が読めないためです。 

     [5.2.1 新規作成を参照] 

⑤ 

①  ② ③   ④ 



 

5.C
O
N

系
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
及
び
旧
機
種
の
ポ
ジ
シ
ョ
ン
デ
ー
タ
編
集

 

 - 80 - 

 
② 連結 No. 

移動完了後に続けて移動を行うﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.を設定できます。 

空欄にすることで連結無効となります。 

※ 本機能は AUTO ﾓｰﾄﾞ時にかぎり有効な機能です。RC ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄで連続移動を行いた

い場合は簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ機能を使用してください。 

[(5)簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを参照] 

 

③ 待機時間 

移動完了後の待機時間を設定できます。 

最大、600 秒まで設定できます。 

※ 本機能は AUTO ﾓｰﾄﾞ時にかぎり有効な機能です。RC ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄで連続移動を行いた

い場合は簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ機能を使用してください。 

[(5)簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを参照] 

 

④ ｺﾒﾝﾄ 

半角 20 文字までのｺﾒﾝﾄを設定できます。 

(RCON ではｺﾝﾄﾛｰﾗに、ｺﾒﾝﾄを保存することができます。) 

 

⑤ 1 行ｺﾒﾝﾄ 

半角 56 文字までのｺﾒﾝﾄを設定できます。 

設定方法はﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ上で右ｸﾘｯｸし[1 行ｺﾒﾝﾄ有効/無効設定]を実行することで設定

できます。(有効/無効切り替え時、入力してあったﾃﾞｰﾀはｸﾘｱされます) 

 
          図 5.31 1 行ｺﾒﾝﾄ有効/無効設定 

1 行ｺﾒﾝﾄﾃﾞｰﾀを編集したい場合は、1行ｺﾒﾝﾄﾃﾞｰﾀ上でｷｰ入力を行うと 1行ｺﾒﾝﾄ設定画面

が表示されます。ｺﾒﾝﾄを入力してください。 

 
図 5.32 1 行ｺﾒﾝﾄ設定画面 
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② 連結 No. 

移動完了後に続けて移動を行うﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.を設定できます。 

空欄にすることで連結無効となります。 

※ 本機能は AUTO ﾓｰﾄﾞ時にかぎり有効な機能です。RC ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄで連続移動を行いた

い場合は簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ機能を使用してください。 

[(5)簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを参照] 

 

③ 待機時間 

移動完了後の待機時間を設定できます。 

最大、600 秒まで設定できます。 

※ 本機能は AUTO ﾓｰﾄﾞ時にかぎり有効な機能です。RC ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄで連続移動を行いた

い場合は簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ機能を使用してください。 

[(5)簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを参照] 

 

④ ｺﾒﾝﾄ 

半角 20 文字までのｺﾒﾝﾄを設定できます。 

(RCON ではｺﾝﾄﾛｰﾗに、ｺﾒﾝﾄを保存することができます。) 

 

⑤ 1 行ｺﾒﾝﾄ 

半角 56 文字までのｺﾒﾝﾄを設定できます。 

設定方法はﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ上で右ｸﾘｯｸし[1 行ｺﾒﾝﾄ有効/無効設定]を実行することで設定

できます。(有効/無効切り替え時、入力してあったﾃﾞｰﾀはｸﾘｱされます) 

 
          図 5.31 1 行ｺﾒﾝﾄ有効/無効設定 

1 行ｺﾒﾝﾄﾃﾞｰﾀを編集したい場合は、1行ｺﾒﾝﾄﾃﾞｰﾀ上でｷｰ入力を行うと 1行ｺﾒﾝﾄ設定画面

が表示されます。ｺﾒﾝﾄを入力してください。 

 
図 5.32 1 行ｺﾒﾝﾄ設定画面 
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(10)ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部:RCP､RCS､E-Con､RCP2､ERC 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを入力します｡ 

通常入力できるのは､｢位置｣､｢速度｣､｢加減速｣､｢ｺﾒﾝﾄ｣の 4 項目ですが､[表示切替え] 

ﾎﾞﾀﾝ  で詳細表示に切替えることにより､さらに｢押付け｣､｢位置決め幅｣､｢加速のみ MAX｣､ 

｢ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ指定｣の項目の入力が可能になります｡ 

図 5.33 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部（通常表示状態） 

図 5.34 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部（詳細表示状態） 

 

 

① No.        ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ No.を示します｡ 

② 位置        ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させたい目標位置を入力します｡[mm] 

・絶対座標指定(ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ指定:0) : ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させたい目標位置

を原点からの距離で入力します｡

ﾏｲﾅｽ値は入力できません｡ 

・相対座標指定(ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ指定:1) : ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させたい目標位置

を現在位置からの距離で入力し

ます｡ﾏｲﾅｽ値も入力できます｡ 

(表示座標のﾏｲﾅｽ方向の場合) 

 

 注意：入力値がｺﾝﾄﾛｰﾗの最小分解能の倍数に丸められる場合もあります｡ 

(ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾃﾞｰﾀ取得時) 
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③速度  ･ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させる時の速度を入力します｡[mm/sec] 

初期値はｱｸﾁｭｴｰﾀのﾀｲﾌﾟにより異なります｡ 

 

④加減速 ･ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させる時の加減速度を入力します｡[G] 

初期値はｱｸﾁｭｴｰﾀのﾀｲﾌﾟにより異なります｡ 

 

⑤押付け ･位置決めﾓｰﾄﾞまたは押付けﾓｰﾄﾞの選択をします｡ 

初期値は 0と設定されています｡ 

0  :位置決めﾓｰﾄﾞ(=通常動作) 

0 以外:押付けﾓｰﾄﾞ[%] 

･押付けﾓｰﾄﾞの場合､押付け時のﾓｰﾀの電流制限値を入力します｡ 

最大電流値を 100%として､ｱｸﾁｭｴｰﾀのﾀｲﾌﾟに合わせた値を入力します｡ 

 

⑥位置決め幅    ･位置決めﾓｰﾄﾞでは位置決め完了検出幅(目標位置までの距離)を入力します｡

[mm] 

･目標位置までの距離とは､ここで入力した値が､目標位置に対し手前の距離

を示し､ｱｸﾁｭｴｰﾀがその手前の領域に入った時点で位置決め完了信号が出力

されます｡ 

初期値はｱｸﾁｭｴｰﾀのﾀｲﾌﾟにより異なります｡(図 A) 

･押付けﾓｰﾄﾞでの最大押し込み量(目標位置からの距離)を入力します｡[mm] 

(図 B) 

･押付け方向が表示座標のﾏｲﾅｽ方向の場合は､入力値に-(ﾏｲﾅｽ)の符号をつけ

ます｡ 
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③速度  ･ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させる時の速度を入力します｡[mm/sec] 

初期値はｱｸﾁｭｴｰﾀのﾀｲﾌﾟにより異なります｡ 

 

④加減速 ･ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させる時の加減速度を入力します｡[G] 

初期値はｱｸﾁｭｴｰﾀのﾀｲﾌﾟにより異なります｡ 

 

⑤押付け ･位置決めﾓｰﾄﾞまたは押付けﾓｰﾄﾞの選択をします｡ 

初期値は 0と設定されています｡ 

0  :位置決めﾓｰﾄﾞ(=通常動作) 

0 以外:押付けﾓｰﾄﾞ[%] 

･押付けﾓｰﾄﾞの場合､押付け時のﾓｰﾀの電流制限値を入力します｡ 

最大電流値を 100%として､ｱｸﾁｭｴｰﾀのﾀｲﾌﾟに合わせた値を入力します｡ 

 

⑥位置決め幅    ･位置決めﾓｰﾄﾞでは位置決め完了検出幅(目標位置までの距離)を入力します｡

[mm] 

･目標位置までの距離とは､ここで入力した値が､目標位置に対し手前の距離

を示し､ｱｸﾁｭｴｰﾀがその手前の領域に入った時点で位置決め完了信号が出力

されます｡ 

初期値はｱｸﾁｭｴｰﾀのﾀｲﾌﾟにより異なります｡(図 A) 

･押付けﾓｰﾄﾞでの最大押し込み量(目標位置からの距離)を入力します｡[mm] 

(図 B) 

･押付け方向が表示座標のﾏｲﾅｽ方向の場合は､入力値に-(ﾏｲﾅｽ)の符号をつけ

ます｡ 
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⑦加速のみ MAX   ・指定加速度または最大加速度を選択します。0または 1 を入力します｡

初期値は 0と設定されています｡ 

0:指定加速度…④の入力した値が加速値･減速値になります｡ 

1:最大加速度…自動的に負荷に合わせた最大加速度になります。 

減速値は④で入力した値になります。 

 

⑧ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ指定    絶対座標指定と相対座標指定の選択を行います｡ 

  0:絶対座標指定 

      1:相対座標指定 
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5.2 ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ 

新規作成およびﾌｧｲﾙから読み込んでの編集はｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞとなります。 

このﾓｰﾄﾞの時は、軸動作に関する部分は表示されず、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝおよびﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部だけが

有効となります。ｵﾌﾗｲﾝで操作できない項目は薄いｱｲｺﾝになります。 

 

5.2.1 新規作成 

新規作成を行なう場合は、ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより「ﾌｧｲﾙ」→「新規作成」を選択します。 

① ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀﾌｫｰﾏｯﾄ選択の画面が表示されますので、新規作成を行なうｺﾝﾄﾛｰﾗを選択し、

「OK」をｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

図 5.35 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀﾌｫｰﾏｯﾄ選択画面 

RCON-PC/PCF、RCON-AC、RCON-DC、SCON-CB(RCON 接続仕様､型式に RC が含まれるもの)を、ﾎﾟｼﾞ

ｼｮﾝﾃﾞｰﾀﾌｫｰﾏｯﾄ選択画面で選択した場合、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ選択領域設定画面が表示されます。 

本画面で選択できる項目は、ﾕｰｻﾞｰﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.191[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ拡張機能設定]と同様の 

[0:未設定]、[1:駆動トルク制限]、[2:押付け速度]の 3 種類です。 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面のﾊﾟﾗﾒｰﾀ選択領域に表示する項目の選択となります。 

[(9)ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部を参照] 

3 種類の中から選択して、OK をｸﾘｯｸしてください。 

 

図 5.36 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ選択領域設定画面 

② ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力画面が表示されます。 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部にﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを入力します。 

 

図 5.37 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面(ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ新規作成) 

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

ﾎﾟｼｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部 
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3 種類の中から選択して、OK をｸﾘｯｸしてください。 

 

図 5.36 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ選択領域設定画面 

② ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力画面が表示されます。 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部にﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを入力します。 

 

図 5.37 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面(ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ新規作成) 

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

ﾎﾟｼｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部 
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③ ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ作成後は、ﾌｧｲﾙへ保存または接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送することができます。 

（ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存する場合） 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存する場合は、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの  をｸﾘｯｸします。 

名前を付けて保存画面が表示されます。 

ﾌｧｲﾙ名を書き込み、保存ﾎﾞﾀﾝを押すと、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが保存されます。 

   

 

  

 

 

 

 

 

 

図 5.38 名前を付けて保存画面 

 

（接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送する場合） 

ｺﾝﾄﾛｰﾗとﾊﾟｿｺﾝを接続します。 

「ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ」→「ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送」を選択するか、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの   をｸﾘｯｸします。 

  軸選択画面が表示されますので、転送するｺﾝﾄﾛｰﾗの軸番号を選択します。 

  (4.軸選択を参照してください。) 

 

  ※｢ｺﾒﾝﾄ｣はﾌｧｲﾙにだけ保存可能です。ｺﾝﾄﾛｰﾗには保存できません。 
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5.2.2 ﾌｧｲﾙ読み込み 

ﾌｧｲﾙからﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを読み込む場合は､｢ﾌｧｲﾙ(F)｣→｢開く(O)｣を選択すると､｢ﾌｧｲﾙを開く｣の

画面が表示されます｡または｢ﾌｧｲﾙ(F)｣→｢ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(L)｣→｢ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ(T)｣を選択すると､ 

｢ﾌｧｲﾙを開く｣の画面が表示されます｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 5.39 「ﾌｧｲﾙを開く」画面 

 

 

開きたい｢ﾌｧｲﾙ名｣を選択し(ｸﾘｯｸし)､｢ﾌｧｲﾙを開く｣画面の｢開く(O)｣をｸﾘｯｸすると､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰ

ﾀ編集画面が表示されます｡ 

ｵﾌﾗｲﾝでﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの編集ができます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 5.40 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面（ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ） 
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5.2.2 ﾌｧｲﾙ読み込み 

ﾌｧｲﾙからﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを読み込む場合は､｢ﾌｧｲﾙ(F)｣→｢開く(O)｣を選択すると､｢ﾌｧｲﾙを開く｣の

画面が表示されます｡または｢ﾌｧｲﾙ(F)｣→｢ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(L)｣→｢ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ(T)｣を選択すると､ 

｢ﾌｧｲﾙを開く｣の画面が表示されます｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 5.39 「ﾌｧｲﾙを開く」画面 

 

 

開きたい｢ﾌｧｲﾙ名｣を選択し(ｸﾘｯｸし)､｢ﾌｧｲﾙを開く｣画面の｢開く(O)｣をｸﾘｯｸすると､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰ

ﾀ編集画面が表示されます｡ 

ｵﾌﾗｲﾝでﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの編集ができます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 5.40 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面（ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ） 
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ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集後は、ﾌｧｲﾙへ保存または接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送することができます。 

（ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存する場合） 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存する場合は、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの  を押します。 

名前を付けて保存画面が表示されます。 

ﾌｧｲﾙ名を書き込み、保存ﾎﾞﾀﾝを押すと、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが保存されます。 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

             図 5.41 名前を付けて保存画面 

 

（接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送する場合） 

ｺﾝﾄﾛｰﾗとﾊﾟｿｺﾝを接続します。 

「ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ(T)」→「ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(L)」を選択するか、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの   を押します。 

軸選択画面が表示されますので、転送するｺﾝﾄﾛｰﾗの軸番号を選択します。 

(4.軸選択を参照してください。) 

※ ｢ｺﾒﾝﾄ｣はﾌｧｲﾙにだけ保存可能です。ｺﾝﾄﾛｰﾗには保存できません。 

※ 拡張子を変更せずに、他機種のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを転送することが可能です。 

転送元のｺﾝﾄﾛｰﾗのﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを開いて転送先のｺﾝﾄﾛｰﾗに転送してください。 

ASEP などの SEP 系ｺﾝﾄﾛｰﾗと ACON などの CON 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の転送は行えませんが、 

SEP 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の転送は行えます。CON 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の転送は行えます。 

MSEP のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを MCON に転送できます。 

 

(注) MSEP のﾃﾞｰﾀを MCON に転送する場合は、以下の注意事項に従って行ってください。 

※ 予め GW のﾊﾟﾗﾒｰﾀを変更してからﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの転送を行ってください。 

※ ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀとﾊﾟﾗﾒｰﾀを個別に転送する場合は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀを先に転送してください。 

※ 転送元の MSEP のﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀを取ってから転送を行ってください。 

※ ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを転送する場合は、以下の制約があります。 

・転送元 MSEP のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ保存時の PIO ﾊﾟﾀｰﾝが 6 であること。 

・転送先 MCON のﾕｰｻﾞｰﾊﾟﾗﾒｰﾀ「押付け方式[0:CON 式 1:SEP 式]」が 1:SEP 式に

なっていること。 
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6. SEP 系ｺﾝﾄﾛｰﾗの初期設定及びﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集 

SEP 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ:ASEP､PSEP､DSEP､MSEP 

 

6.1 初期設定 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ(PIO ﾊﾟﾀｰﾝ)(0～5)の選択および動作ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(ｼﾝｸﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞ､ﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞの選択な

ど)を設定します｡ 

（注）MSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ仕様の場合、動作ﾊﾟﾀｰﾝ（PIO ﾊﾟﾀｰﾝ）6 のﾎﾟｼﾞｼｮﾅﾓｰﾄﾞが選択

できます。ﾎﾟｼﾞｼｮﾅﾓｰﾄﾞを選択した場合は初期設定は行ないません。 

 

ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗ設定]→[SEP ｺﾝﾄﾛｰﾗ初期設定]を選択します｡ 

ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面が表示されますので､ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを入力します｡ 

※V7.00.03.00 以降のﾊﾞｰｼﾞｮﾝは、出荷時のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞが‘0000’になっていますので、ﾊﾟｽﾜｰ

ﾄﾞ入力画面は表示されません。 

※V7.00.01.00/V7.00.02.00 のﾊﾞｰｼﾞｮﾝの場合は、出荷時のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞは､‘5119’になってい

ますので､‘5119’を入力し､｢OK｣をｸﾘｯｸしてください｡ 

 

 

 

 

図 6.1 ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面 

ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを変更する場合は、次の操作を行なってください。 
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【初期設定のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定方法】 

  ※ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞは､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞと共通です｡ 

ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを変更しますとﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞも変更したﾊﾟｽﾜｰﾄﾞとなります｡ 

  ①ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定を選択します｡ 

   「ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ変更」をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

図 6.2 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面 

  ②現在のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ(出荷時のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞは､‘0000’（V7.00.03.00 以降）または、‘5119’

（V7.00.01.00/V7.00.02.00）)､変更後のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ､変更後のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ(確認用)を入力し､

｢OK｣をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

図 6.3 ｼｽﾃﾑﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ変更画面 

動作ﾊﾟﾀｰﾝの選択画面で､動作ﾊﾟﾀｰﾝを選択し､「OK」をｸﾘｯｸします｡ 

（注）MSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗに接続した場合は 6：ﾎﾟｼﾞｼｮﾅﾓｰﾄﾞが表示されます。 

6：ﾎﾟｼﾞｼｮﾅﾓｰﾄﾞを選択した場合、初期設定の操作は行ないません。初期設定画面は表

示されません。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 6.4 動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択画面 
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【初期設定のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定方法】 

  ※ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞは､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞと共通です｡ 

ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを変更しますとﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞも変更したﾊﾟｽﾜｰﾄﾞとなります｡ 

  ①ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定を選択します｡ 

   「ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ変更」をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

図 6.2 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面 

  ②現在のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ(出荷時のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞは､‘0000’（V7.00.03.00 以降）または、‘5119’

（V7.00.01.00/V7.00.02.00）)､変更後のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ､変更後のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ(確認用)を入力し､

｢OK｣をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

図 6.3 ｼｽﾃﾑﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ変更画面 

動作ﾊﾟﾀｰﾝの選択画面で､動作ﾊﾟﾀｰﾝを選択し､「OK」をｸﾘｯｸします｡ 

（注）MSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗに接続した場合は 6：ﾎﾟｼﾞｼｮﾅﾓｰﾄﾞが表示されます。 

6：ﾎﾟｼﾞｼｮﾅﾓｰﾄﾞを選択した場合、初期設定の操作は行ないません。初期設定画面は表

示されません。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 6.4 動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択画面 
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SEP ｺﾝﾄﾛｰﾗ初期設定画面で､動作ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(ｼﾝｸﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞ､ﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞの選択など)を設定し､

「OK」をｸﾘｯｸします｡ 

動作ﾊﾟﾗﾒｰﾀの設定項目は､動作ﾊﾟﾀｰﾝ(PIO ﾊﾟﾀｰﾝ)で異なります｡設定不要の項目は､薄い字に

なっています｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

            図 6.5 SEP ｺﾝﾄﾛｰﾗ初期設定画面 

 

ｺﾝﾄﾛｰﾗの再起動(ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄ)確認画面で､「はい」を押します｡ 

 

 

 

 

 

               図 6.6 ｺﾝﾄﾛｰﾗ再起動確認画面 

 

ｱｸﾁｭｴｰﾀがｻｰﾎﾞONの状態の場合は､‘ｻｰﾎﾞOFFを行なう必要があります’との警告画面が表示

されますので､「はい」を押します｡ 

 

 

 

 

               図 6.7 警告画面 
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ｺﾝﾄﾛｰﾗの再立ち上げが行なわれ､動作ﾊﾟﾗﾒｰﾀがｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されます｡ 

ASEP、PSEP、DSEP、MSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗは、6 種類の動作ﾊﾟﾀｰﾝ(PIO ﾊﾟﾀｰﾝ)があります。 

選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝ(PIO ﾊﾟﾀｰﾝ)に対応した設定を行います。 

（注）MSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗの場合、6種類以外、動作ﾊﾟﾀｰﾝ（PIO ﾊﾟﾀｰﾝ）6のﾎﾟｼﾞｼｮﾅﾓｰﾄﾞが選択できます。

ﾎﾟｼﾞｼｮﾅﾓｰﾄﾞを選択した場合は初期設定は行ないません。 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ 

参考に相当するｴｱｼﾘﾝﾀﾞ回路を掲載します。 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ 内容 電動ｼﾘﾝﾀﾞ接続方法 ｴｱｼﾘﾝﾀﾞ回路(参考) 

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 0 

ｼﾝｸﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞﾀｲﾌﾟ 

(標準 2 点間移動) 

ｴｱｼﾘﾝﾀﾞと同じ制御で 2 点間の移動を

行うことができます。 

目標位置(前進端、後退端)の設定が可

能です。 

移動時の速度指定、加減速度の指定が

可能です。 

押付け動作も可能です。   

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 0 

ﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞﾀｲﾌﾟ 

(標準 2 点間移動) 

  

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 1 

ｼﾝｸﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞﾀｲﾌﾟ 

(2 点間移動) 

(移動速度変更) 

ｴｱｼﾘﾝﾀﾞと同じ制御で 2 点間の移動を

行うことができます。 

移動中の速度変更が可能です。 

目標位置(前進端、後退端)の設定が可

能です。 

移動時の速度指定、加減速度の指定が

可能です。 

押付け動作も可能です。 

  

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 1 

ﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞﾀｲﾌﾟ 

(2 点間移動) 

(移動速度変更) 

  

 

(注)ｴｱｼﾘﾝﾀﾞ回路は､ASEP､PSEP､DSEP､MSEP に相当する信号の記号で記載しています｡ 

信号の記号の詳細は「ASEP/PSEP/DSEP 取扱説明書」「MSEP 取扱説明書」参照。 
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ｺﾝﾄﾛｰﾗの再立ち上げが行なわれ､動作ﾊﾟﾗﾒｰﾀがｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されます｡ 

ASEP、PSEP、DSEP、MSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗは、6 種類の動作ﾊﾟﾀｰﾝ(PIO ﾊﾟﾀｰﾝ)があります。 

選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝ(PIO ﾊﾟﾀｰﾝ)に対応した設定を行います。 

（注）MSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗの場合、6種類以外、動作ﾊﾟﾀｰﾝ（PIO ﾊﾟﾀｰﾝ）6のﾎﾟｼﾞｼｮﾅﾓｰﾄﾞが選択できます。

ﾎﾟｼﾞｼｮﾅﾓｰﾄﾞを選択した場合は初期設定は行ないません。 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ 

参考に相当するｴｱｼﾘﾝﾀﾞ回路を掲載します。 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ 内容 電動ｼﾘﾝﾀﾞ接続方法 ｴｱｼﾘﾝﾀﾞ回路(参考) 

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 0 

ｼﾝｸﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞﾀｲﾌﾟ 

(標準 2 点間移動) 

ｴｱｼﾘﾝﾀﾞと同じ制御で 2 点間の移動を

行うことができます。 

目標位置(前進端、後退端)の設定が可

能です。 

移動時の速度指定、加減速度の指定が

可能です。 

押付け動作も可能です。   

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 0 

ﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞﾀｲﾌﾟ 

(標準 2 点間移動) 

  

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 1 

ｼﾝｸﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞﾀｲﾌﾟ 

(2 点間移動) 

(移動速度変更) 

ｴｱｼﾘﾝﾀﾞと同じ制御で 2 点間の移動を

行うことができます。 

移動中の速度変更が可能です。 

目標位置(前進端、後退端)の設定が可

能です。 

移動時の速度指定、加減速度の指定が

可能です。 

押付け動作も可能です。 

  

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 1 

ﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞﾀｲﾌﾟ 

(2 点間移動) 

(移動速度変更) 

  

 

(注)ｴｱｼﾘﾝﾀﾞ回路は､ASEP､PSEP､DSEP､MSEP に相当する信号の記号で記載しています｡ 

信号の記号の詳細は「ASEP/PSEP/DSEP 取扱説明書」「MSEP 取扱説明書」参照。 
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動作ﾊﾟﾀｰﾝ 

参考に相当するｴｱｼﾘﾝﾀﾞ回路を掲載します。 

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 2 

ｼﾝｸﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞﾀｲﾌﾟ 

(2 点間移動) 

(ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ変更) 

ｴｱｼﾘﾝﾀﾞと同じ制御で 2 点間の移

動を行うことができます。 

運転中に位置決め動作と押付け動

作の切替えが可能です。 

目標位置(前進端、後退端)の設定

が可能です。 

移動時の速度指定、加減速度の指

定が可能です。 

押付け動作も可能です。 

 
 

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 2 

ﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞﾀｲﾌﾟ 

(2 点間移動) 

(ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ変更) 

  

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 3 

ｼﾝｸﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞﾀｲﾌﾟ 

(2 入力3点間移動) 

 

ｴｱｼﾘﾝﾀﾞと同じ制御で 3 点間の移

動を行うことができます。 

目標位置(前進端、中間点、後退端)

の設定が可能です。 

移動時の速度指定、加減速度の指

定が可能です。 

押付け動作も可能です。  
 

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 4 

ﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞﾀｲﾌﾟ 

(3 入力3点間移動) 

 

ｴｱｼﾘﾝﾀﾞと同じ制御で 3 点間の移

動を行うことができます。 

目標位置(前進端、中間点、後退端)

の設定が可能です。 

移動時の速度指定、加減速度の指

定が可能です。 

押付け動作も可能です。   

PIO ﾊﾟﾀｰﾝ 5 

(連続往復運転) 

前進端と後退端の 2 点間を連続往

復移動します。 

目標位置(前進端、後退端)の設定

が可能です。 

移動時の速度指定、加減速度の指

定が可能です。 

押付け動作も可能です。 

  

 

(注)ｴｱｼﾘﾝﾀﾞ回路は､ASEP､PSEP､DSEP､MSEP に相当する信号の記号で記載しています｡ 

信号の記号の詳細は「ASEP/PSEP/DSEP 取扱説明書」「MSEP 取扱説明書」参照。 
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【動作ﾊﾟﾗﾒｰﾀの種類】 

 ｿﾚﾉｲﾄﾞ 

ｼﾝｸﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞの動作ﾓｰﾄﾞかﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞの動作ﾓｰﾄﾞのどちらかを選択します｡ 

 ｻｰﾎﾞ制御 

ｻｰﾎﾞ制御(IN3 の入力信号 SON(ｻｰﾎﾞの ON､OFF 制御))の使用の有無を選択します｡ 

 停止信号 

ｼﾝｸﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞﾀｲﾌﾟの選択および動作ﾊﾟﾀｰﾝ 5 の選択時､一時停止信号*STP(IN2 に入力)

の使用の有無を選択します｡ 

 入力信号方式 

ﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞの選択および動作ﾊﾟﾀｰﾝ4の選択時､ﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞがONする条件を､連続通

電型(ﾚﾍﾞﾙ)か瞬間通電型(ｴｯｼﾞ)にするかを選択します｡ 

 原点操作 

原点復帰の方法を選択します｡ 

・AUTO:電源投入で原点復帰を開始します｡ 

・MANU:電源投入後の最初の ST0 信号入力で原点復帰を開始します｡ 

 出力信号種別 

ｱｸﾁｭｴｰﾀが移動し､位置決め完了後の出力信号を選択します｡ 

ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ(LS)か位置決め(PE)のいずれかを選択します｡ 

 出力信号 

・動作ﾊﾟﾀｰﾝ 0､1､2､5 選択時 

次の 3 通りから選択します｡ 

・動作ﾊﾟﾀｰﾝ 3､4 設定時 

OUT3 の出力信号を､*ALM(ｱﾗｰﾑ)か SV(ｻｰﾎﾞ ON 出力信号)のいずれかを選択します｡ 

 

 中間位置移動方式 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ 3 設定時、中間位置移動を、ST0、ST1 信号ともに、ON で移動とするか OFF

で移動とするかを選択します。 
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【動作ﾊﾟﾗﾒｰﾀの種類】 

 ｿﾚﾉｲﾄﾞ 

ｼﾝｸﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞの動作ﾓｰﾄﾞかﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞの動作ﾓｰﾄﾞのどちらかを選択します｡ 

 ｻｰﾎﾞ制御 

ｻｰﾎﾞ制御(IN3 の入力信号 SON(ｻｰﾎﾞの ON､OFF 制御))の使用の有無を選択します｡ 

 停止信号 

ｼﾝｸﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞﾀｲﾌﾟの選択および動作ﾊﾟﾀｰﾝ 5 の選択時､一時停止信号*STP(IN2 に入力)

の使用の有無を選択します｡ 

 入力信号方式 

ﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞの選択および動作ﾊﾟﾀｰﾝ4の選択時､ﾀﾞﾌﾞﾙｿﾚﾉｲﾄﾞがONする条件を､連続通

電型(ﾚﾍﾞﾙ)か瞬間通電型(ｴｯｼﾞ)にするかを選択します｡ 

 原点操作 

原点復帰の方法を選択します｡ 

・AUTO:電源投入で原点復帰を開始します｡ 

・MANU:電源投入後の最初の ST0 信号入力で原点復帰を開始します｡ 

 出力信号種別 

ｱｸﾁｭｴｰﾀが移動し､位置決め完了後の出力信号を選択します｡ 

ﾘﾐｯﾄｽｲｯﾁ(LS)か位置決め(PE)のいずれかを選択します｡ 

 出力信号 

・動作ﾊﾟﾀｰﾝ 0､1､2､5 選択時 

次の 3 通りから選択します｡ 

・動作ﾊﾟﾀｰﾝ 3､4 設定時 

OUT3 の出力信号を､*ALM(ｱﾗｰﾑ)か SV(ｻｰﾎﾞ ON 出力信号)のいずれかを選択します｡ 

 

 中間位置移動方式 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ 3 設定時、中間位置移動を、ST0、ST1 信号ともに、ON で移動とするか OFF

で移動とするかを選択します。 
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動作ﾊﾟﾗﾒｰﾀの設定項目は､動作ﾊﾟﾀｰﾝ(PIO ﾊﾟﾀｰﾝ)により異なります｡ 

 

指定項目 

各設定項目の詳細は、「ASEP/PSEP/DSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書」「MSEP取扱説明書」を参照ください。 
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6.2 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集 

6.2.1 ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ 

ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾃﾞｰﾀを読み込み編集するﾓｰﾄﾞです｡ 

画面は､動作ﾊﾟﾀｰﾝごとに異なります｡ 

 

ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ]→[編集/ﾃｨｰﾁ]を選択するか、  ﾎﾞﾀﾝを押します。 

軸選択画面より、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集を行う軸番号を選択します。「4. 軸選択」を参照してく

ださい。 

 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞが‘0000’以外の場合は､ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面が表示されますので､

ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを入力します｡ 

※出荷時のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞは､‘0000’になっていますので､ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面は表示されません｡ 

 

 

 

 

 

             図 6.8 ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

6.S
E
P

系
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
の
初
期
設
定
及
び
ポ
ジ
シ
ョ
ン
デ
ー
タ
編
集

 

 - 96 - 

6.2 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集 

6.2.1 ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ 

ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾃﾞｰﾀを読み込み編集するﾓｰﾄﾞです｡ 

画面は､動作ﾊﾟﾀｰﾝごとに異なります｡ 

 

ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ]→[編集/ﾃｨｰﾁ]を選択するか、  ﾎﾞﾀﾝを押します。 

軸選択画面より、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集を行う軸番号を選択します。「4. 軸選択」を参照してく

ださい。 

 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞが‘0000’以外の場合は､ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面が表示されますので､

ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを入力します｡ 

※出荷時のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞは､‘0000’になっていますので､ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面は表示されません｡ 

 

 

 

 

 

             図 6.8 ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面 
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 ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを変更する場合は､次の操作を行なってください｡ 

【ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定方法】 

  ①ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾊﾟﾗﾒｰﾀ]→[編集]を選択します｡ 

  ②軸選択画面より､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集を行なう軸番号を選択します｡ 

   (｢4.軸選択｣を参照してください｡) 

  ③ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面に､ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを入力します｡ 

   (工場出荷時のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞは､‘0000’です｡) 

  ④ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.20 位置ﾃﾞｰﾀ変更ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞに､ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを設定します｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

     図 6.9 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集画面 

  ⑤ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより｢ﾊﾟﾗﾒｰﾀ｣→｢ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送｣を選択します｡ 

  ⑥軸選択画面が表示されますので､転送するｺﾝﾄﾛｰﾗの軸番号を選択します｡ 

   (｢4.軸選択｣を参照してください｡) 

  ⑦軸選択画面で､｢OK｣をｸﾘｯｸすると､次の警告画面がでます｡｢はい｣をｸﾘ 

ｯｸすると､ﾊﾟﾗﾒｰﾀがｺﾝﾄﾛｰﾗに転送されます｡ 

 

 

 

 

                   図 6.10 警告 
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⑧ﾊﾟﾗﾒｰﾀ転送後､ｺﾝﾄﾛｰﾗの再起動(ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄ)確認画面を表示しますので､「はい」を 

ｸﾘｯｸしてｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄを行います｡ 

 

 

 

 

          図 6.11 ｺﾝﾄﾛｰﾗ再起動確認画面 

 

⑨ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定後は､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集を行う場合には､ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを入力する必要があり 

ます｡ 
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⑧ﾊﾟﾗﾒｰﾀ転送後､ｺﾝﾄﾛｰﾗの再起動(ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄ)確認画面を表示しますので､「はい」を 

ｸﾘｯｸしてｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄを行います｡ 

 

 

 

 

          図 6.11 ｺﾝﾄﾛｰﾗ再起動確認画面 

 

⑨ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定後は､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集を行う場合には､ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを入力する必要があり 

ます｡ 
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ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面では､｢MDI(数値直接入力)｣､｢ﾀﾞｲﾚｸﾄﾃｨｰﾁ｣､｢ｼﾞｮｸﾞ｣､｢ｲﾝﾁﾝｸﾞ｣によるﾎﾟ

ｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの作成を行うことが出来ます｡ 

作成･編集されたﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀは､ｺﾝﾄﾛｰﾗに転送した後から有効になります｡ 

転送は､ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送]を選択するか､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面の   ﾎﾞﾀﾝ

をｸﾘｯｸします。 

また､｢ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動｣による教示位置の確認をあわせて行なうことができます｡ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面は､動作ﾊﾟﾀｰﾝ(PIO ﾊﾟﾀｰﾝ)により異なる表示となります｡ 

（注）MSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗで、動作ﾊﾟﾀｰﾝ 6：ﾎﾟｼﾞｼｮﾅﾓｰﾄﾞを選択した場合は、256 点のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ

を設定できます。 

画面の「ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ名」が「ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.」となり、0～255 の表示となります。 

                  ※入力範囲は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀのｿﾌﾄﾘﾐｯﾄで決定されます。 

（「8.ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集」参照） 

 

 

図 6.12 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面(ｵﾝﾗｲﾝ詳細表示)：動作ﾊﾟﾀｰﾝ 0 の表示例 

 

（注）ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞでﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集ｳｨﾝﾄﾞｳを開いている時は、同じ軸のﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集 

ｳｨﾝﾄﾞｳを開くことは出来ません。（他の軸は開くことが出来ます。） 

（注）ﾒｲﾝ画面の MANU 動作ﾓｰﾄﾞがﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 1、ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 2 の場合には、ｺﾝﾄﾛｰﾗへの書込み

及びｼﾞｮｸﾞ・原点復帰等の動作を行うことはできません。 
 
 

  、  、  、  、  、   、   のいずれかがｸﾘｯｸされると「非 MANU ﾃｨｰﾁﾓｰ

ﾄﾞ時ﾃﾞｰﾀ編集禁止、 MANU 動作ﾓｰﾄﾞを切り替えます。よろしいですか？」との確認画面が表

示されます。｢はい｣をｸﾘｯｸすると、MANU 動作ﾓｰﾄﾞが、ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞに変更されます。 
 

ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 1 は､ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ 1 に変更されます｡ 
ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞ 2 は､ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ 2 に変更されます｡ 

読み込んだデータに変更が加

えられた場合、「変更あり」と

表示されます。 

各項目の入力範囲が表示 

されます。 
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各ﾎﾞﾀﾝ、入力部の操作方法は以下の通りです。 
 

(1)ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

 

 

      図 6.14 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ  

①ﾌｧｲﾙに保存 

   ﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存します。 

 

②ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送 

 ﾃﾞｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送（書込み）します。 

 

③ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ再読み出し 

   ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを再読み出し後、ﾃﾞｰﾀ表示を更新します。 

 編集画面上でﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが変更されている（ｽﾃｰﾀｽﾊﾞｰに「変更あり」が表示されている

状態）場合、図 6.15 ような警告ﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。 

   ※｢はい｣を選択した場合、編集中の（ｺﾝﾄﾛｰﾗに書込まれていない）ﾃﾞｰﾀは失われます。 

    ご注意ください。 

 

 

 

 

 

図 6.15 警告ﾒｯｾｰｼﾞ 

④印刷 

 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌﾟﾘﾝﾀへ出力します。 

   印刷設定画面が表示され、上・左・行余白(mm) 

 および印刷方向の設定をしてから印刷を行います。 

 

⑤ｶｯﾄ 

   ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部で選択した範囲のﾃﾞｰﾀを切り取ります。 

 ※選択は行単位となります。 

図 6.16 印刷設定画面 

⑥ｺﾋﾟｰ 

 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部で選択した範囲のﾃﾞｰﾀをｺﾋﾟｰします。 

 ※選択は行単位となります。 

 

⑦ﾍﾟｰｽﾄ 

   ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部でｺﾋﾟｰまたは切り取ったﾃﾞｰﾀを選択した位置に貼り付けます。 

 

⑧ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀｳｨﾝﾄﾞｳ表示 

   現在編集中の軸のｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀｳｨﾝﾄﾞｳを表示します。 

   ここで表示されるｳｨﾝﾄﾞｳは、ﾒｲﾝ画面のﾒｲﾝﾒﾆｭｰから[ﾓﾆﾀ]→[ｽﾃｰﾀｽ]を実行した場合に表

示されるものと同じです。 
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各ﾎﾞﾀﾝ、入力部の操作方法は以下の通りです。 
 

(1)ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

 

 

      図 6.14 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ  

①ﾌｧｲﾙに保存 

   ﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存します。 

 

②ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送 

 ﾃﾞｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送（書込み）します。 

 

③ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ再読み出し 

   ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを再読み出し後、ﾃﾞｰﾀ表示を更新します。 

 編集画面上でﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが変更されている（ｽﾃｰﾀｽﾊﾞｰに「変更あり」が表示されている

状態）場合、図 6.15 ような警告ﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。 

   ※｢はい｣を選択した場合、編集中の（ｺﾝﾄﾛｰﾗに書込まれていない）ﾃﾞｰﾀは失われます。 

    ご注意ください。 

 

 

 

 

 

図 6.15 警告ﾒｯｾｰｼﾞ 

④印刷 

 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌﾟﾘﾝﾀへ出力します。 

   印刷設定画面が表示され、上・左・行余白(mm) 

 および印刷方向の設定をしてから印刷を行います。 

 

⑤ｶｯﾄ 

   ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部で選択した範囲のﾃﾞｰﾀを切り取ります。 

 ※選択は行単位となります。 

図 6.16 印刷設定画面 

⑥ｺﾋﾟｰ 

 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部で選択した範囲のﾃﾞｰﾀをｺﾋﾟｰします。 

 ※選択は行単位となります。 

 

⑦ﾍﾟｰｽﾄ 

   ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部でｺﾋﾟｰまたは切り取ったﾃﾞｰﾀを選択した位置に貼り付けます。 

 

⑧ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀｳｨﾝﾄﾞｳ表示 

   現在編集中の軸のｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀｳｨﾝﾄﾞｳを表示します。 

   ここで表示されるｳｨﾝﾄﾞｳは、ﾒｲﾝ画面のﾒｲﾝﾒﾆｭｰから[ﾓﾆﾀ]→[ｽﾃｰﾀｽ]を実行した場合に表

示されるものと同じです。 
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(2)現在位置･ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ表示部 

編集中の軸の現在位置(単位:mm)およびｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞを表示します｡ 

 

図 6.17 現在位置･ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ表示部 

 

停止の場合は､現在位置･ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ表示部に｢停止｣が表示されます｡ 

 

図 6.18 停止表示 

 

ﾓｰﾀ電圧低下の場合は､現在位置･ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ表示部に｢ﾓｰﾀ電圧低下｣が表示されます｡ 

 

図 6.19 ﾓｰﾀ電圧低下表示 

 

 ※ﾓｰﾀ電圧低下が表示されている場合は､ﾓｰﾀ駆動源遮断されている状態を示します｡  

 

(3)ｼﾞｮｸﾞ･ｲﾝﾁﾝｸﾞ操作部 

ｼﾞｮｸﾞまたはｲﾝﾁﾝｸﾞのいずれかを選択(ﾁｪｯｸﾎﾞﾀﾝをﾁｪｯｸ)し､｢前進(+)｣･｢後退(-)｣で軸を動

作させます｡ 

ｼﾞｮｸﾞ時の速度はﾄﾗｯｸﾊﾞｰで 1､10､30､50､100[mm/sec]の中から選択します｡ 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ時の送りﾋﾟｯﾁはﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝで 0.03､0.10､0.50[mm]の中から選択します｡ 

ｸﾘｯｸすると､指定されたﾋﾟｯﾁ分移動します｡そのまま押し続けると2秒後に1[mm/sec]でｼﾞｮ

ｸﾞ移動します｡さらに押し続けると 1 秒毎にｼﾞｮｸﾞ速度が 10→30→100[mm/sec]と加速して

いきます｡ 

また､原点復帰完了状態であれば「位置取込み」をｸﾘｯｸすることにより､現在位置をﾎﾟｼﾞｼｮ

ﾝ編集画面に取込むことが出来ます｡ 

※ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部のｶｰｿﾙがある行に取込まれます｡取込み先を確認してから    をｸ

ﾘｯｸしてください｡ 

 

 

 

 

 

 

図 6.20 ｼﾞｮｸﾞ･ｲﾝﾁﾝｸﾞ操作部 
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(4)ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動（ﾃｽﾄ運転ﾓｰﾄﾞ） 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部のｶｰｿﾙ行のﾎﾟｼﾞｼｮﾝへ軸を移動させることが出来ます。 

この時の移動速度はﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀで設定されている速度に速度比率値を掛けた値となりま

す。 

（速度比率値はﾄﾗｯｸﾊﾞｰでも設定できます。） 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 6.21 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動 

 

  （ｽﾃｯﾌﾟ移動）ﾎﾞﾀﾝで１ﾎﾟｼﾞｼｮﾝのみ、  (連続移動)ﾎﾞﾀﾝで連続するﾎﾟｼﾞｼｮﾝをﾙｰﾌﾟしな

がら連続で移動します。 

  （ｽﾄｯﾌﾟ）ﾎﾞﾀﾝで停止します。（ｸﾘｯｸした時点から）減速停止します。） 

 

※ｺﾝﾄﾛｰﾗから読み込んだﾃﾞｰﾀに変更箇所がある場合、事前にﾃﾞｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗへの書き込みを

行ってください。 

※このﾓｰﾄﾞを実行中は、ｼﾞｮｸ ・゙ｲﾝﾁﾝｸﾞおよびﾎﾟｲﾝﾄﾃﾞｰﾀ入力部へのﾃﾞｰﾀ入力は禁止されます。 

  

●MANU 動作ﾓｰﾄﾞが、ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ１(ｾｰﾌﾃｨ速度有効)に設定されていますと、最高速度は 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定された安全速度となります。 

 

 

速度比率値 

左から順にｽﾃｯﾌﾟ､ 

連続､ｽﾄｯﾌﾟﾎﾞﾀﾝ 

ﾄﾗｯｸﾊﾞｰ 
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(4)ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動（ﾃｽﾄ運転ﾓｰﾄﾞ） 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部のｶｰｿﾙ行のﾎﾟｼﾞｼｮﾝへ軸を移動させることが出来ます。 

この時の移動速度はﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀで設定されている速度に速度比率値を掛けた値となりま

す。 

（速度比率値はﾄﾗｯｸﾊﾞｰでも設定できます。） 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 6.21 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ移動 

 

  （ｽﾃｯﾌﾟ移動）ﾎﾞﾀﾝで１ﾎﾟｼﾞｼｮﾝのみ、  (連続移動)ﾎﾞﾀﾝで連続するﾎﾟｼﾞｼｮﾝをﾙｰﾌﾟしな

がら連続で移動します。 

  （ｽﾄｯﾌﾟ）ﾎﾞﾀﾝで停止します。（ｸﾘｯｸした時点から）減速停止します。） 

 

※ｺﾝﾄﾛｰﾗから読み込んだﾃﾞｰﾀに変更箇所がある場合、事前にﾃﾞｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗへの書き込みを

行ってください。 

※このﾓｰﾄﾞを実行中は、ｼﾞｮｸ ・゙ｲﾝﾁﾝｸﾞおよびﾎﾟｲﾝﾄﾃﾞｰﾀ入力部へのﾃﾞｰﾀ入力は禁止されます。 

  

●MANU 動作ﾓｰﾄﾞが、ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ１(ｾｰﾌﾃｨ速度有効)に設定されていますと、最高速度は 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定された安全速度となります。 

 

 

速度比率値 

左から順にｽﾃｯﾌﾟ､ 

連続､ｽﾄｯﾌﾟﾎﾞﾀﾝ 

ﾄﾗｯｸﾊﾞｰ 
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(5) ｻｰﾎﾞ 、 原点 、 ｱﾗｰﾑ ﾎﾞﾀﾝ  ﾎﾞﾀﾝ 

 

 

 

 

 

図 6.22 ｻｰﾎﾞ、原点、ｱﾗｰﾑﾎﾞﾀﾝ 

 

① ｻｰﾎﾞ ﾎﾞﾀﾝ 

ｻｰﾎﾞ ON/OFF を行うことが出来ます。 

ｻｰﾎﾞ ON 状態の時は、ﾎﾞﾀﾝが青色の点灯表示となります。 

原点復帰後ｻｰﾎﾞ OFF 状態にし、手動にてｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させ、任意のﾎﾟｼﾞｼｮﾝを ｢位置取込

み｣ ﾎﾞﾀﾝで取込むことができます。 

 

② 原点 ﾎﾞﾀﾝ 

 原点復帰を行うことが出来ます。 

 原点復帰が完了している時は、ﾎﾞﾀﾝが緑色の点灯となります。 

原点復帰ボタンを押した後、確認メッセージが表示されます。 はい  を押すと、原点 

復帰を開始します。 

※V13.03.00.00 以降 

 

図 6.23 確認画面 

 

③ ｱﾗｰﾑ ﾎﾞﾀﾝ 

 ｱﾗｰﾑ状態の解除を行います。 

 ただし、解除が出来るのはｻｰﾎﾞ OFF の状態かつｱﾗｰﾑの原因が解消されている場合に限りま

す。 

 ｱﾗｰﾑ状態の時は、ﾎﾞﾀﾝが赤色の点灯表示となります。 
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(6)ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部 

  ｱｸﾁｭｴｰﾀを動作させるためのﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを設定します。 

 

 

 

 

 

 

 

図 6.24 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部 

 

① 位置……ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させる位置を設定します。 

② 速度  ……ｱｸﾁｭｴｰﾀの速度を設定します。 

③  押付け力……押付け動作を行う場合、0 以外の電流制限値(％)を設定します。 

        0 設定時は、位置決め動作になります。 

④  押付け幅……MSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ仕様の CON 方式押付け以外は、移動目標位置まで

押付け動作を行なう幅を設定します。 

移動目標位置（前進端位置、後退端位置）から押付け幅分の距離手前をｽﾀｰ

ﾄ位置として押付け動作が開始します。 

 

 



 

6.S
E
P

系
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
の
初
期
設
定
及
び
ポ
ジ
シ
ョ
ン
デ
ー
タ
編
集

 

 - 104 -

(6)ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部 

  ｱｸﾁｭｴｰﾀを動作させるためのﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを設定します。 

 

 

 

 

 

 

 

図 6.24 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部 

 

① 位置……ｱｸﾁｭｴｰﾀを移動させる位置を設定します。 

② 速度  ……ｱｸﾁｭｴｰﾀの速度を設定します。 

③  押付け力……押付け動作を行う場合、0 以外の電流制限値(％)を設定します。 

        0 設定時は、位置決め動作になります。 

④  押付け幅……MSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ仕様の CON 方式押付け以外は、移動目標位置まで

押付け動作を行なう幅を設定します。 

移動目標位置（前進端位置、後退端位置）から押付け幅分の距離手前をｽﾀｰ

ﾄ位置として押付け動作が開始します。 
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MSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗで CON方式の押付けを選択した場合、ﾎﾟｼﾞｼｮﾅﾓｰﾄﾞでは、目標位置

からの押付け動作における最大押し込み量を定義します。 

ﾜｰｸの機械的ﾊﾞﾗﾂｷを考慮して、ﾜｰｸに押し当たる前に位置決め完了しないよう

に位置決め幅を設定します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑤ 加速度  ……ｱｸﾁｭｴｰﾀの加速度を設定します。 

         入力範囲は、ｶﾀﾛｸﾞ値より大きな数値が入力可能になっていますが、ｶﾀﾛ

ｸﾞの定格値の範囲で設定してください。 

 

⑥ 減速度  ……ｱｸﾁｭｴｰﾀの減速度を設定します。 

         入力範囲は、ｶﾀﾛｸﾞ値より大きな数値が入力可能になっていますが、ｶﾀﾛ

ｸﾞの定格値の範囲で設定してください。 

 

⑦  省ｴﾈ機能 ……省ｴﾈ機能を 1：有効にしますと、一定時間経過後、ｱｸﾁｭｴｰﾀが自動的にｻｰ

ﾎﾞ OFF します。停止中に保持電流が流れないため、電流消費量が節約さ

れます。 

移動指令がかかるとｻｰﾎﾞ ON 状態に復帰して移動を開始します。 

 

 

 

 

ｻｰﾎﾞOFFするまでの時間は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀの自動ｻｰﾎﾞOFF遅延時間で設定します。 
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動作ﾊﾟﾀｰﾝ（PIO ﾊﾟﾀｰﾝ）１の移動速度変更の場合は、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの他に、速度を変更する位

置、速度を設定します。 

図 6.25 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部：動作ﾊﾟﾀｰﾝ １ 

 

⑧ 変更位置……前進端位置または後退端位置に移動途中で速度を切替える位置を設定しま

す。 

⑨ 変更速度……変更する速度を設定します。 

 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ（PIO ﾊﾟﾀｰﾝ）２のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ変更の場合は、前進端位置、後退端位置のﾎﾟｼﾞ

ｼｮﾝﾃﾞｰﾀの他に、変更する前進端、後退端のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを設定します。 

・CN１（動作切替信号）が OFF の場合、前進端位置のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀは、前進端位置 1

になります。 

ON の場合は、前進端位置 2 になります。 

・CN１（動作切替信号）が OFF の場合、後退端位置のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀは、後退端位置 1

になります。 

ON の場合は、後退端位置 2 になります。 

図 6.26 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部：動作ﾊﾟﾀｰﾝ 2 
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動作ﾊﾟﾀｰﾝ（PIO ﾊﾟﾀｰﾝ）１の移動速度変更の場合は、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの他に、速度を変更する位

置、速度を設定します。 

図 6.25 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部：動作ﾊﾟﾀｰﾝ １ 

 

⑧ 変更位置……前進端位置または後退端位置に移動途中で速度を切替える位置を設定しま

す。 

⑨ 変更速度……変更する速度を設定します。 

 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ（PIO ﾊﾟﾀｰﾝ）２のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ変更の場合は、前進端位置、後退端位置のﾎﾟｼﾞ

ｼｮﾝﾃﾞｰﾀの他に、変更する前進端、後退端のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを設定します。 

・CN１（動作切替信号）が OFF の場合、前進端位置のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀは、前進端位置 1

になります。 

ON の場合は、前進端位置 2 になります。 

・CN１（動作切替信号）が OFF の場合、後退端位置のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀは、後退端位置 1

になります。 

ON の場合は、後退端位置 2 になります。 

図 6.26 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部：動作ﾊﾟﾀｰﾝ 2 
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6.2.2 ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ 

新規作成およびﾌｧｲﾙから読み込んでの編集はｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞとなります。 

このﾓｰﾄﾞの時は、軸動作に関する部分は表示されず、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝおよびﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部だけ

が有効となります。ｵﾌﾗｲﾝで操作できない項目は薄いｱｲｺﾝになります。 

 

[1] 新規作成 

新規作成を行なう場合は、ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより「ﾌｧｲﾙ(F)」→「新規作成(N)」を選択します。 

① ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀﾌｫｰﾏｯﾄ選択の画面が表示されますので、新規作成を行なうｺﾝﾄﾛｰﾗを選択し、

OK をｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

 

 

         図 6.27 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀﾌｫｰﾏｯﾄ選択画面 

 

 

② 動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択画面が表示されます。 

新規作成を行なう動作ﾊﾟﾀｰﾝを選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

          図 6.28 動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択画面 
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③ 選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝに対応するﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力画面が表示されます。 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部にﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを入力します。 

          図 6.29 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面(ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ 新規作成) 

 

④ ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ作成後は、ﾌｧｲﾙまたは接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ保存・転送することができます。 

（ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存する場合） 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存する場合は、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの  をｸﾘｯｸします。 

名前を付けて保存画面が表示されます。 

ﾌｧｲﾙ名を書き込み、保存ﾎﾞﾀﾝを押すと、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが保存されます。 

   

 

 

 

  

 

 

 

 

 

        図 6.30 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面(ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ 新規作成) 

 

 （接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ保存・転送する場合） 

ｺﾝﾄﾛｰﾗとﾊﾟｿｺﾝを接続します。 

  「ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ(T)」→「ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(L)」を選択するか、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの   をｸﾘｯｸします。 

  軸選択画面が表示されますので、転送するｺﾝﾄﾛｰﾗの軸番号を選択します。 

  (4.軸選択を参照してください。) 

 

  ※｢ｺﾒﾝﾄ｣はﾌｧｲﾙにだけ保存可能です。ｺﾝﾄﾛｰﾗには保存できません。 
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③ 選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝに対応するﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力画面が表示されます。 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部にﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを入力します。 

          図 6.29 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面(ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ 新規作成) 

 

④ ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ作成後は、ﾌｧｲﾙまたは接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ保存・転送することができます。 

（ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存する場合） 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存する場合は、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの  をｸﾘｯｸします。 

名前を付けて保存画面が表示されます。 

ﾌｧｲﾙ名を書き込み、保存ﾎﾞﾀﾝを押すと、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが保存されます。 

   

 

 

 

  

 

 

 

 

 

        図 6.30 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面(ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ 新規作成) 

 

 （接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ保存・転送する場合） 

ｺﾝﾄﾛｰﾗとﾊﾟｿｺﾝを接続します。 

  「ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ(T)」→「ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(L)」を選択するか、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの   をｸﾘｯｸします。 

  軸選択画面が表示されますので、転送するｺﾝﾄﾛｰﾗの軸番号を選択します。 

  (4.軸選択を参照してください。) 

 

  ※｢ｺﾒﾝﾄ｣はﾌｧｲﾙにだけ保存可能です。ｺﾝﾄﾛｰﾗには保存できません。 
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[2] ﾌｧｲﾙ読み込み 

ﾌｧｲﾙからﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを読み込む場合は、「ﾌｧｲﾙ（F）」→「開く(O）」を選択すると、「ﾌｧｲﾙ開

く」の画面が表示されます。または、「ﾌｧｲﾙ（F）」→「ｺﾝﾄﾛｰﾙへ転送（L）」→「ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ（T）」

を選択すると「ﾌｧｲﾙを開く」の画面が表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 6.31 ｢ﾌｧｲﾙを開く」画面 

 

開きたい「ﾌｧｲﾙ名」を選択し(ｸﾘｯｸし)、「ﾌｧｲﾙを開く」画面の「開く(O)」をｸﾘｯｸすると、ﾎﾟ

ｼﾞｼｮﾝ編集画面が表示されます。 
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図 6.32 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面（ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ） 

 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集後は、ﾌｧｲﾙまたは接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ保存・転送することができます。 

（ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存する場合） 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存する場合は、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの  をｸﾘｯｸします。 

名前を付けて保存画面が表示されます。 

ﾌｧｲﾙ名を書き込み、保存ﾎﾞﾀﾝを押すと、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが保存されます。 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

        図 6.33 名前を付けて保存画面 

 

（接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ保存・転送する場合） 

ｺﾝﾄﾛｰﾗとﾊﾟｿｺﾝを接続します。 

「ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ(T)」→「ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(L)」を選択するか、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの  をｸﾘｯｸします。 

軸選択画面が表示されますので、転送するｺﾝﾄﾛｰﾗの軸番号を選択します。 

 (4.軸選択を参照してください。) 

 

  ※｢ｺﾒﾝﾄ｣はﾌｧｲﾙにだけ保存可能です。ｺﾝﾄﾛｰﾗには保存できません。 
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図 6.32 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面（ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ） 

 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集後は、ﾌｧｲﾙまたは接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ保存・転送することができます。 

（ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存する場合） 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存する場合は、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの  をｸﾘｯｸします。 

名前を付けて保存画面が表示されます。 

ﾌｧｲﾙ名を書き込み、保存ﾎﾞﾀﾝを押すと、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが保存されます。 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

        図 6.33 名前を付けて保存画面 

 

（接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ保存・転送する場合） 

ｺﾝﾄﾛｰﾗとﾊﾟｿｺﾝを接続します。 

「ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ(T)」→「ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(L)」を選択するか、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの  をｸﾘｯｸします。 

軸選択画面が表示されますので、転送するｺﾝﾄﾛｰﾗの軸番号を選択します。 

 (4.軸選択を参照してください。) 

 

  ※｢ｺﾒﾝﾄ｣はﾌｧｲﾙにだけ保存可能です。ｺﾝﾄﾛｰﾗには保存できません。 
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7. ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞ-の簡単ﾃﾞｰﾀｰ設定 

ｵﾝﾗｲﾝまたはｵﾌﾗｲﾝ状態でﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの編集を行います｡ 

 

7.1 ｵﾝﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ 

ｺﾝﾄﾛｰﾗｰからﾃﾞｰﾀｰを読み込んで編集するﾓｰﾄﾞです｡ 

 

ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ]→編集/ﾃｨｰﾁを選択するか､  ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡ 

 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞが‘0000’以外の場合は、ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面が表示されますので、ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ

を入力します。 

 

 

 

 

 

 

図 7.1 ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面 

 

 

簡単ﾃﾞｰﾀｰ設定画面が表示されます。 

 

 
 

図 7.2 簡単ﾃﾞｰﾀｰ設定画面 

 

 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを変更する場合は､次頁の 

【ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定方法】の操作 

を行ってください｡ 
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【ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定方法】 

 

① ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定を選択します。 

｢ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ変更」ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

 

 

         図 7.3 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面 

 

② ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを選択し、｢OK｣ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

         図 7.4 ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ選択画面 

 

 

③ 現在のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ、変更後のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ、変更後のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ(確認用)を入力し｢OK｣ﾎﾞﾀﾝを 

ｸﾘｯｸします。 

ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定後は、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集を行う場合には、ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを入力する必要があります。 

 

 

 

 

 

 

 

         図 7.5 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ変更画面 
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【ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定方法】 

 

① ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定を選択します。 

｢ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ変更」ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

 

 

         図 7.3 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面 

 

② ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを選択し、｢OK｣ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

         図 7.4 ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ選択画面 

 

 

③ 現在のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ、変更後のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ、変更後のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ(確認用)を入力し｢OK｣ﾎﾞﾀﾝを 

ｸﾘｯｸします。 

ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定後は、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集を行う場合には、ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを入力する必要があります。 

 

 

 

 

 

 

 

         図 7.5 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ変更画面 
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簡単ﾃﾞｰﾀｰ設定画面で､運転条件(速度、加減速度、押付け力)、位置設定(前進端、後退端、 

押付け開始点)の設定と、現在位置、ｻｲｸﾙﾀｲﾑ、設定履歴の表示、手動運転を行います。 

 

設定された運転条件ﾃﾞｰﾀｰ、位置設定ﾃﾞｰﾀｰは､ｺﾝﾄﾛｰﾗｰに転送した後から有効になります｡ 

転送を行うには､以下のいずれかの操作を行ってください。 

 (1) 本画面右下の転送ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 (2) 左上の     ｱｲｺﾝをｸﾘｯｸします。 

 (3) ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗｰへ転送]を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 7.6 簡単ﾃﾞｰﾀｰ設定画面の機能 

 

 

手動運転を行う場合もﾃﾞｰﾀｰをｺﾝﾄﾛｰﾗｰに転送してから行います。 

 

 

(1)ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ (2)運転条件設定 

(3)位置設定 
(4)手動運転 (5)転送ﾎﾞﾀﾝ 

(6) 
転送履歴 

(1)ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 
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各ﾎﾞﾀﾝ､入力部の操作方法は以下の通りです｡ 

 

(1)ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

    ① ② ③ ④    ⑤           ⑥              ⑦ 

 

 

図 7.7 簡単ﾃﾞｰﾀｰ設定画面 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

① 名前を付けてﾌｧｲﾙに保存 

表示されているﾃﾞｰﾀｰをﾌｧｲﾙに保存します｡ 

 

② ｺﾝﾄﾛｰﾗｰへ転送 

ﾃﾞｰﾀｰをｺﾝﾄﾛｰﾗｰへ転送(書込み)します｡ 

 

③ ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀｰ再読み出し 

ｺﾝﾄﾛｰﾗｰから画面上の全ﾃﾞｰﾀｰを再読み出し後､ 

ﾃﾞｰﾀｰ表示を更新します｡ 

 

④ 印刷 

ﾃﾞｰﾀｰをﾌﾟﾘﾝﾀへ出力します｡ 

印刷設定画面が表示され､上･左･行余白(mm)および 

印刷方向の設定を行います｡ 

印刷ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸして印刷を行います。 

                              図 7.8 印刷設定画面 

 

⑤ 単位切替   設定項目、表示項目の単位を以下の通り切り換えます。 
 

速度： % ⇔ mm/s 

加減速度： % ⇔ G 

押付け力： % ⇔ N(参考値) 

 

⑥ 搬送負荷設定 搬送負荷設定画面を表示します。 

 

⑦ 試運転画面表示 試運転画面を表示します。 
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各ﾎﾞﾀﾝ､入力部の操作方法は以下の通りです｡ 

 

(1)ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

    ① ② ③ ④    ⑤           ⑥              ⑦ 

 

 

図 7.7 簡単ﾃﾞｰﾀｰ設定画面 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

① 名前を付けてﾌｧｲﾙに保存 

表示されているﾃﾞｰﾀｰをﾌｧｲﾙに保存します｡ 

 

② ｺﾝﾄﾛｰﾗｰへ転送 

ﾃﾞｰﾀｰをｺﾝﾄﾛｰﾗｰへ転送(書込み)します｡ 

 

③ ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀｰ再読み出し 

ｺﾝﾄﾛｰﾗｰから画面上の全ﾃﾞｰﾀｰを再読み出し後､ 

ﾃﾞｰﾀｰ表示を更新します｡ 

 

④ 印刷 

ﾃﾞｰﾀｰをﾌﾟﾘﾝﾀへ出力します｡ 

印刷設定画面が表示され､上･左･行余白(mm)および 

印刷方向の設定を行います｡ 

印刷ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸして印刷を行います。 

                              図 7.8 印刷設定画面 

 

⑤ 単位切替   設定項目、表示項目の単位を以下の通り切り換えます。 
 

速度： % ⇔ mm/s 

加減速度： % ⇔ G 

押付け力： % ⇔ N(参考値) 

 

⑥ 搬送負荷設定 搬送負荷設定画面を表示します。 

 

⑦ 試運転画面表示 試運転画面を表示します。 
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(2)運転条件設定、(3)位置設定 

 

【位置決め動作】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

① 押付け選択 ---------------押付けのﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽ(□)にﾁｪｯｸ(ㇾ)がされていない場合に、
位置決め動作となります。 

 
② 位置設定〔mm〕 -----------後退端、前進端の位置を入力します。 

位置決めの座標値で、原点からの位置を入力します。 
単位は mm、小数点 2 桁まで入力できます。 
EC ﾛｰﾀﾘｰﾀｲﾌﾟの単位は度/s、小数点 2 桁まで入力できます。 

 
③ 速度〔％または mm/s〕 ----位置決め動作の速度を設定します。 

1％～100％の間の数値で設定します。 
単位切替ﾎﾞﾀﾝで mm/s の単位に切り替えることができます。
mm/s の場合は、小数点 2 桁まで入力できます。 
EC ﾛｰﾀﾘｰﾀｲﾌﾟの単位は度/s、小数点 2 桁まで入力できます。 

注 1 最低速度は、次の式で算出してください。 
最低速度〔mm/s〕＝ﾘｰﾄﾞ長〔mm〕÷800÷0.001〔秒〕 

 
④ 加速度〔％または G〕 -----移動開始時の加速度を設定します。 

1％～100％の間の数値で設定します。 
単位切替ﾎﾞﾀﾝで G の単位に切り替えることができます。 
G の場合は、小数点 2 桁まで入力できます。 

 
⑤ 減速度〔％または G〕 -----移動停止時の減速度を設定します。 

1％～100％の間の数値で設定します。 
単位切替ﾎﾞﾀﾝで G の単位に切り替えることができます。 
G の場合は、小数点 2 桁まで入力できます。 

 
⑥ ｻｲｸﾙﾀｲﾑ〔s〕 -------------設定した速度、加速度、減速度からｻｲｸﾙﾀｲﾑを算出して表示

します。 

図 7.9 位置決め動作 設定項目 

④ 

 

③ 

 

⑤ 

⑥ 

① 

② ② 
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図 7.10 押付け動作 設定項目 

④ 

 

③ 

 

⑤ 

① 

② 

② 

⑥ 

【押付け動作】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 押付け選択 ---------------押付けのﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽ(□)にﾁｪｯｸ(ㇾ)がされている場合に、 
押付け動作となります。 

 
② 位置〔mm〕 ---------------移動開始の位置(前進端または後退端)と押付け開始位置を

設定します。 
位置決めの座標値で、原点からの位置を入力します。 
単位は mm、小数点 2 桁まで入力できます。 
EC ﾛｰﾀﾘｰﾀｲﾌﾟの単位は度/s、小数点 2 桁まで入力できます。 

 
③ 速度〔％または mm/s〕 ----移動開始の位置(前進端または後退端)から押付け開始位置

までの移動の速度を設定します。 
1％～100％の間の数値で設定します。 
単位切替ﾎﾞﾀﾝで mm/s の単位に切り替えることができます。
mm/s の場合は、小数点 2 桁まで入力できます。 
EC ﾛｰﾀﾘｰﾀｲﾌﾟの単位は度/s、小数点 2 桁まで入力できます。 

注 1 最低速度は、次の式で算出してください。 
最低速度〔mm/s〕＝ﾘｰﾄﾞ長〔㎜〕÷800÷0.001〔秒〕 

 
④ 加速度〔％または G〕 -----移動開始時の加速度を設定します。 

1％～100％の間の数値で設定します。 
単位切替ﾎﾞﾀﾝで G の単位に切り替えることができます。 
G の場合は、小数点 2 桁まで入力できます。 

 
⑤ 減速度〔％または G〕 -----移動開始位置から押付け開始位置までの移動の減速度を設

定します。 
1％～100％の間の数値で設定します。 
単位切替ﾎﾞﾀﾝで G の単位に切り替えることができます。 
G の場合は、小数点 2 桁まで入力できます。 

 
⑥ 押付け力〔％または N〕 ---％で押付けﾄﾙｸ(電流制限値)を設定します。 

押付け速度は、20mm/s となります。EC ﾛｰﾀﾘｰは 20 度/s とな
ります。 
設定速度が20mm/s以下(ECﾛｰﾀﾘｰは20度/s以下)の場合は、
設定速度で押付けが行われます。 
単位切替ﾎﾞﾀﾝで N(参考値)の単位に切り替えることができます。 
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図 7.10 押付け動作 設定項目 

④ 

 

③ 

 

⑤ 

① 

② 

② 

⑥ 

【押付け動作】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 押付け選択 ---------------押付けのﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽ(□)にﾁｪｯｸ(ㇾ)がされている場合に、 
押付け動作となります。 

 
② 位置〔mm〕 ---------------移動開始の位置(前進端または後退端)と押付け開始位置を

設定します。 
位置決めの座標値で、原点からの位置を入力します。 
単位は mm、小数点 2 桁まで入力できます。 
EC ﾛｰﾀﾘｰﾀｲﾌﾟの単位は度/s、小数点 2 桁まで入力できます。 

 
③ 速度〔％または mm/s〕 ----移動開始の位置(前進端または後退端)から押付け開始位置

までの移動の速度を設定します。 
1％～100％の間の数値で設定します。 
単位切替ﾎﾞﾀﾝで mm/s の単位に切り替えることができます。
mm/s の場合は、小数点 2 桁まで入力できます。 
EC ﾛｰﾀﾘｰﾀｲﾌﾟの単位は度/s、小数点 2 桁まで入力できます。 

注 1 最低速度は、次の式で算出してください。 
最低速度〔mm/s〕＝ﾘｰﾄﾞ長〔㎜〕÷800÷0.001〔秒〕 

 
④ 加速度〔％または G〕 -----移動開始時の加速度を設定します。 

1％～100％の間の数値で設定します。 
単位切替ﾎﾞﾀﾝで G の単位に切り替えることができます。 
G の場合は、小数点 2 桁まで入力できます。 

 
⑤ 減速度〔％または G〕 -----移動開始位置から押付け開始位置までの移動の減速度を設

定します。 
1％～100％の間の数値で設定します。 
単位切替ﾎﾞﾀﾝで G の単位に切り替えることができます。 
G の場合は、小数点 2 桁まで入力できます。 

 
⑥ 押付け力〔％または N〕 ---％で押付けﾄﾙｸ(電流制限値)を設定します。 

押付け速度は、20mm/s となります。EC ﾛｰﾀﾘｰは 20 度/s とな
ります。 
設定速度が20mm/s以下(ECﾛｰﾀﾘｰは20度/s以下)の場合は、
設定速度で押付けが行われます。 
単位切替ﾎﾞﾀﾝで N(参考値)の単位に切り替えることができます。 
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(4)手動運転 

  (ｼﾞｮｸﾞ動作) 

 

 

 

 

 

 

図 7.11 手動運転 表示項目、操作ﾎﾞﾀﾝ 

 

① 現在位置〔mm〕 -----------現在位置を表示します。 
 
② 後退端ﾎﾞﾀﾝ ---------------ｸﾘｯｸしている間は、後退端側に向かって移動します。 

ｸﾘｯｸを止めるか後退端の LS 信号が ON すると停止します。 
 
③ 前進端ﾎﾞﾀﾝ ---------------ｸﾘｯｸしている間は、前進端側に向かって移動します。 

ｸﾘｯｸを止めるか前進端の LS 信号が ON すると停止します。 
 
(注) 後退端ﾎﾞﾀﾝ、前進端ﾎﾞﾀﾝ が緑色の状態で動作可能です。緑色でない場合は、設定値

未転送ですので、先に(5)の転送ﾎﾞﾀﾝで設定値をｺﾝﾄﾛｰﾗｰに転送してください。 

 

 

(5)転送ﾎﾞﾀﾝ 

 

④ 転送ﾎﾞﾀﾝ  ---------------- 設定変更したﾃﾞｰﾀｰをｺﾝﾄﾛｰﾗｰに転送します。 

 

 

(6)転送履歴 

 

 

 

 

 

 

図 7.12 転送履歴表示 

 

往路または復路の運転条件(速度、加減速度、押付け力)を設定変更しｺﾝﾄﾛｰﾗｰにﾃﾞｰﾀｰを転送

すると、旧設定値を前回設定値欄に新設定値を現在設定値欄に表示し、その設定値から算出し

たｻｲｸﾙﾀｲﾑを表示します。 

 

運転条件で押付け動作を選択した場合は、前回設定値、現在設定値は、表示しません。 

 

 

④ 

① 

② ③ 
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(参考) 加速度について説明します。減速度も考え方は同じです。 

1G＝9800mm/s2：1 秒間に 9800mm/s まで加速できる加速度 

0.3G：1 秒間に 9800mm/s×0.3＝2940mm/s まで加速できる加速度 

 

 

 

 

 

 

図 7.13 加速度 

 

 

 

注意： ｱｸﾁｭｴｰﾀｰやﾜｰｸに衝撃や振動が発生する場合は、加減速度を下げてください。 

このような場合、そのまま使用を続けますとｱｸﾁｭｴｰﾀｰの寿命を著しく損ないます。 

速度 

時間 

9800mm/s 

1s 

1G 

2940mm/s 

0.3G 
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注意： ｱｸﾁｭｴｰﾀｰやﾜｰｸに衝撃や振動が発生する場合は、加減速度を下げてください。 

このような場合、そのまま使用を続けますとｱｸﾁｭｴｰﾀｰの寿命を著しく損ないます。 

速度 

時間 

9800mm/s 

1s 

1G 

2940mm/s 

0.3G 
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7.2 ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ 

ﾌｧｲﾙから読み込んでの編集はｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞとなります。 

このﾓｰﾄﾞの時は、軸動作に関する部分は機能せず、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝおよび簡単ﾃﾞｰﾀｰ設定部だけが有効

となります。ｵﾌﾗｲﾝで操作できない項目は薄いｱｲｺﾝになります。 

 

7.2.1 新規作成 

新規作成は、出来ません。 

 

7.2.2 ﾌｧｲﾙ読み込み 

ﾌｧｲﾙからﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀを読み込む場合は､｢ﾌｧｲﾙ(F)｣→｢開く(O)｣を選択すると､｢ﾌｧｲﾙを開く｣の

画面が表示されます｡または｢ﾌｧｲﾙ(F)｣→｢ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(L)｣→｢ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ(T)｣を選択すると､ 

｢ﾌｧｲﾙを開く｣の画面が表示されます｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 7.14 「ﾌｧｲﾙを開く」画面 

 

開きたい｢ﾌｧｲﾙ名｣を選択し(ｸﾘｯｸし)、｢ﾌｧｲﾙを開く｣画面の｢開く(O)｣をｸﾘｯｸすると、簡単ﾃﾞｰﾀｰ

設定画面が表示されます｡ｵﾌﾗｲﾝで運転条件、位置設定の編集ができます。 

 

図 7.15 簡単ﾃﾞｰﾀｰ設定画面(ｵﾌﾗｲﾝﾓｰﾄﾞ) 
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運転条件、位置設定の編集後は、ﾌｧｲﾙへ保存または接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送することができます。 

 

(ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存する場合) 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存する場合は、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの  を押します。 

名前を付けて保存画面が表示されます。 

ﾌｧｲﾙ名を書き込み、保存ﾎﾞﾀﾝを押すと、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが保存されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 7.16 名前を付けて保存画面 

 

(接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送する場合) 

ｺﾝﾄﾛｰﾗとﾊﾟｿｺﾝを接続します。 

「ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ(T)」→「ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(L)」を選択するか、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの   を押します。 

軸選択画面が表示されますので、転送するｺﾝﾄﾛｰﾗの軸番号を選択します。 

(4.軸選択を参照してください。) 

※｢ｺﾒﾝﾄ｣はﾌｧｲﾙにだけ保存可能です。ｺﾝﾄﾛｰﾗには保存できません。 
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運転条件、位置設定の編集後は、ﾌｧｲﾙへ保存または接続中のｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送することができます。 
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図 7.16 名前を付けて保存画面 
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「ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ(T)」→「ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(L)」を選択するか、ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝの   を押します。 

軸選択画面が表示されますので、転送するｺﾝﾄﾛｰﾗの軸番号を選択します。 

(4.軸選択を参照してください。) 

※｢ｺﾒﾝﾄ｣はﾌｧｲﾙにだけ保存可能です。ｺﾝﾄﾛｰﾗには保存できません。 

 

 

- 121 - 

8. ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集 
ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾊﾟﾗﾒｰﾀﾃﾞｰﾀを読み込む場合は、ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより「ﾊﾟﾗﾒｰﾀ（P）」→「編集(E)」を選択

するか、 ﾎﾞﾀﾝを押します。軸選択画面より、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集を行う軸番号を選択します。 

(｢4.軸選択｣を参照してください。) 

※V7.0.3.0 以降のﾊﾞｰｼﾞｮﾝは、出荷時のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞが‘0000’になってますので、ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入

力画面は表示されません。 

※V7.00.01.00,V7.00.02.00 のﾊﾞｰｼﾞｮﾝの場合は、出荷時のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞは、‘5119’になってい

ますので、‘5119’を入力し、 OK を押してください。 

 

 

 

 

図 8.1 ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面 

ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを変更する場合は、次の操作を行なってください。 

【ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ設定方法】 

① ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定を選択します。 

｢ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ変更｣ をｸﾘｯｸします｡ 

 

 

 

 

 

 

 

図 8.2 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面 

② CON 系ｺﾝﾄﾛｰﾗの場合、ｼｽﾃﾑﾊﾟｽﾜｰﾄﾞを選択し、「OK」ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

SEP 系ｺﾝﾄﾛｰﾗでは、表示されません。 

 

 

 

 

 

図 8.3 ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ選択画面 

③ 現在のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ、変更後のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ、変更後のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ（確認用）を入力し､｢OK｣を 

ｸﾘｯｸします｡ 

 

 

  

 

 

 

 

図 8.4 ｼｽﾃﾑﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ変更画面 
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ﾌｧｲﾙからﾊﾟﾗﾒｰﾀを読み込む場合は､｢ﾌｧｲﾙ(F)｣→｢開く(O)｣を選択すると､｢ﾌｧｲﾙを開く｣の画面

が表示されます｡又は｢ﾌｧｲﾙ(F)｣→｢ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(L)｣→｢ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(M)｣を選択すると､｢ﾌｧｲﾙを開

く｣の画面が表示されます｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

        ｺﾝﾄﾛｰﾗを選択する｡ 

 

図 8.5 ｢ﾌｧｲﾙを開く｣画面 

 

開きたい｢ﾌｧｲﾙ名｣を選択し(ｸﾘｯｸし)､｢ﾌｧｲﾙを開く｣画面の｢開く(O)｣をｸﾘｯｸすると､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編

集画面が表示されます｡ 

ｺﾝﾄﾛｰﾗまたはﾌｧｲﾙからﾃﾞｰﾀを読み込んで編集することが出来ます｡ 

図 8.8 は､PCON-CY ｺﾝﾄﾛｰﾗ接続時の表示例です｡ 

また､読み込んだﾃﾞｰﾀをﾌﾟﾘﾝﾀへ出力することも可能です｡ 

編集したﾃﾞｰﾀはｺﾝﾄﾛｰﾗまたはﾌｧｲﾙへ転送･保存することが出来ます｡ 

編集されたﾊﾟﾗﾒｰﾀは､ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送後､ｺﾝﾄﾛｰﾗの電源を再投入して有効になります｡ 

 

 

ﾌｧｲﾙから読み込んだﾊﾟﾗﾒｰﾀのｺﾝﾄﾛｰﾗへの転送は､｢ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(P)｣→｢ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(L)｣を選択す

るか､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集画面のﾎﾞﾀﾝを押します｡軸選択画面が表示されますので､転送するｺﾝﾄﾛｰﾗの

軸番号を選択します｡(｢4.軸選択｣を参照してください｡)軸選択画面で､｢OK｣をｸﾘｯｸすると､下

記の警告画面がでます｡｢はい｣をｸﾘｯｸすると､ﾊﾟﾗﾒｰﾀがｺﾝﾄﾛｰﾗに転送されます｡ 

 

 

 

 

 

図 8.6 警告 

 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀが保存されているﾌｫﾙﾀﾞを選
択する｡ 格納されているﾌｧｲﾙ名｡ 
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ﾓｰｼｮﾝ仕様(EtherCAT ﾓｰｼｮﾝ、MECHATROLINK-Ⅲ、SSCNETⅢ/H)のﾄﾞﾗｲﾊﾞｰの再起動を行う場合、確

認画面に、ｹﾞｰﾄｳｪｲの再起動に関する確認の内容が追加されて表示されます。 

 対象ｺﾝﾄﾛｰﾗｰ：MCON ﾓｰｼｮﾝ仕様ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ、RCON ﾓｰｼｮﾝ仕様ﾄﾞﾗｲﾊﾞｰ 

 

図 8.7 確認画面 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 8.8 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集画面 

ｺﾝﾄﾛｰﾗｰの機種により表示される項目は異なります。 

 

注意：ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面が開いている場合は､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集画面を開くことは､できません｡ 

      ﾎﾞﾀﾝを押すと､軸選択画面は表示されますが､選択する軸は表示させません｡ 
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※拡張子を変更せずに、他機種のﾊﾟﾗﾒｰﾀを転送することが可能です。 

 転送元のｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾗﾒｰﾀを開いて転送先のｺﾝﾄﾛｰﾗに転送してください。 

 以下のｺﾝﾄﾛｰﾗ間の転送が可能です。 

転送元  転送先  転送元  転送先 

RCP2-C → PCON-CA RCP6S → RCM-P6PC 

ERC(T) → ERC3 RCM_P6PC → RCP6S 

ACON → ASEP MPSEP → RCON-PC 

PCON → PSEP 
MPSEP 

(型式に T が 
含まれるもの) 

→ RCON-PC 

PCON-CA → PCON-CB MPCON → RCON-PC 

MPSEP → MPCON MASEP → RCON-AC 

MPSEP 
(型式に T が 
含まれるもの) 

→ 
MPCON 

(型式に T が 
含まれるもの) 

MACON → RCON-AC 

MASEP → MACON MDSEP → RCON-DC 

MDSEP → MDCON MDCON → RCON-DC 

 

 (注) MSEP のﾃﾞｰﾀを MCON に転送する場合は、以下の注意事項に従って行ってください。 

※予め GW のﾊﾟﾗﾒｰﾀを変更してからﾊﾟﾗﾒｰﾀの転送を行ってください。 

※ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀとﾊﾟﾗﾒｰﾀを個別に転送する場合は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀを先に転送してください。 

※転送元の MSEP のﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀを取ってから転送を行ってください。 
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※拡張子を変更せずに、他機種のﾊﾟﾗﾒｰﾀを転送することが可能です。 

 転送元のｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾗﾒｰﾀを開いて転送先のｺﾝﾄﾛｰﾗに転送してください。 

 以下のｺﾝﾄﾛｰﾗ間の転送が可能です。 

転送元  転送先  転送元  転送先 

RCP2-C → PCON-CA RCP6S → RCM-P6PC 

ERC(T) → ERC3 RCM_P6PC → RCP6S 

ACON → ASEP MPSEP → RCON-PC 

PCON → PSEP 
MPSEP 

(型式に T が 
含まれるもの) 

→ RCON-PC 

PCON-CA → PCON-CB MPCON → RCON-PC 

MPSEP → MPCON MASEP → RCON-AC 

MPSEP 
(型式に T が 
含まれるもの) 

→ 
MPCON 

(型式に T が 
含まれるもの) 

MACON → RCON-AC 

MASEP → MACON MDSEP → RCON-DC 

MDSEP → MDCON MDCON → RCON-DC 

 

 (注) MSEP のﾃﾞｰﾀを MCON に転送する場合は、以下の注意事項に従って行ってください。 

※予め GW のﾊﾟﾗﾒｰﾀを変更してからﾊﾟﾗﾒｰﾀの転送を行ってください。 

※ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀとﾊﾟﾗﾒｰﾀを個別に転送する場合は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀを先に転送してください。 

※転送元の MSEP のﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀを取ってから転送を行ってください。 
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ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰのﾊﾟﾗﾒｰﾀｰ設定画面 

 

ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰのﾊﾟﾗﾒｰﾀｰ設定画面では、画面の下側に設定している項目の説明が表示されます。 

また、値を選択する項目では、項目の右側をｸﾘｯｸするとﾌﾟﾙﾀﾞｳﾝで候補ﾘｽﾄが表示されますので、

設定したい候補をｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 8.9 ﾊﾟﾗﾒｰﾀｰ設定画面(ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰ) 

 

 

機種によっては､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ転送後､ｺﾝﾄﾛｰﾗ再起動(ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄ)確認画面(図 8.10)を表示します｡ 

(ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄ機能をｻﾎﾟｰﾄしている機種への書き込み時だけです｡(RCP､RCS､E-Con 以外の機種)) 

 

 

 

 

 

 

 

図 8.10 ｺﾝﾄﾛｰﾗ再起動確認画面 

 

ﾌﾟﾙﾀﾞｳﾝﾘｽﾄ 

項目説明 
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・お客様にてｿﾌﾄﾘﾐｯﾄを変更される場合は､有効領域の外側に 0.3mm 広げた値を設定してください｡ 

 

例 1)CON 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ及び旧機種 

有効領域を 0mm～80mm に設定したい場合 

ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ+側 80.3 

ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ-側-0.3 

 

  

 

 

 

 

 

 

例 2)SEP 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ 

  有効領域を 0 ㎜～80 ㎜に設定したい場合 

  ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ 80.0 

 

 

 

 

 

 

・RCP､RCS､E-Con､RCP2､ERC の場合､原点方向を変更された場合は､入力済のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀは全

てｸﾘｱされます｡ 

必要に応じてﾃﾞｰﾀの記録を行ってください｡ 

 

・ﾛｯﾄﾞ型ｱｸﾁｭｴｰﾀ(RCP2-RA3C､4C､6C､を除く)の納入後のﾊﾟﾗﾒｰﾀ変更のみでの原点復帰方向逆は

できません｡ 

注意：ﾊﾟﾗﾒｰﾀ変更を行った後はｺﾝﾄﾛｰﾗの電源を再投入またはｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄ(ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯ

ﾄ機能ｻﾎﾟｰﾄ機種)してください｡ 

停止ｽｲｯﾁや PORT ｽｲｯﾁを OFF･ON しただけではﾊﾟﾗﾒｰﾀは書替わりますが有効に

ならないものがあります｡  
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・お客様にてｿﾌﾄﾘﾐｯﾄを変更される場合は､有効領域の外側に 0.3mm 広げた値を設定してください｡ 

 

例 1)CON 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ及び旧機種 

有効領域を 0mm～80mm に設定したい場合 

ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ+側 80.3 

ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ-側-0.3 

 

  

 

 

 

 

 

 

例 2)SEP 系ｺﾝﾄﾛｰﾗ 

  有効領域を 0 ㎜～80 ㎜に設定したい場合 

  ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ 80.0 

 

 

 

 

 

 

・RCP､RCS､E-Con､RCP2､ERC の場合､原点方向を変更された場合は､入力済のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀは全

てｸﾘｱされます｡ 

必要に応じてﾃﾞｰﾀの記録を行ってください｡ 

 

・ﾛｯﾄﾞ型ｱｸﾁｭｴｰﾀ(RCP2-RA3C､4C､6C､を除く)の納入後のﾊﾟﾗﾒｰﾀ変更のみでの原点復帰方向逆は

できません｡ 

注意：ﾊﾟﾗﾒｰﾀ変更を行った後はｺﾝﾄﾛｰﾗの電源を再投入またはｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄ(ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯ

ﾄ機能ｻﾎﾟｰﾄ機種)してください｡ 

停止ｽｲｯﾁや PORT ｽｲｯﾁを OFF･ON しただけではﾊﾟﾗﾒｰﾀは書替わりますが有効に

ならないものがあります｡  
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9. ﾓﾆﾀ 

各種ｽﾃｰﾀｽ､ｺﾝﾄﾛｰﾗｴﾗｰﾘｽﾄ､RCP､RCS､E-Con 以外の機種の速度/電流波形をﾓﾆﾀできます｡ 

 

9.1 ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面 

各種ｽﾃｰﾀｽをﾓﾆﾀする場合には､ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾓﾆﾀ]→[ｽﾃｰﾀｽ]を選択するか､  ﾎﾞﾀﾝを押します｡

軸選択画面より､各種ｽﾃｰﾀｽをﾓﾆﾀする軸番号を選択します｡｢4.軸選択｣を参照してください｡ 

(図 9.1 は､PCON-C ｺﾝﾄﾛｰﾗ接続時の表示例です｡図 9.9 は RCP2 ｺﾝﾄﾛｰﾗ接続時の表示例です｡ 

 図 9.10 は､ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰ接続時の表示例です｡ｺﾝﾄﾛｰﾗの機種により表示は異なります｡) 

 

[PCON､ACON､DCON､SCON､ERC2､ERC3､ROBONET､ASEP､PSEP､DSEP､MSEP､MSCON､MCON､RCON の場合] 
 

(注)ｻｰﾎﾞﾌﾟﾚｽ機能の SCON-CB□F､CGB□F､LC□F､LCG□F の場合、ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面を表示することは

できません。 

軸ｽﾃｰﾀｽなどの表示は、ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転/ﾓﾆﾀ画面に表示されます。 

[16.2.3 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転/ﾓﾆﾀ画面参照] 

(注)SCON-LC/LCG などの PLC 機能内蔵ｺﾝﾄﾛｰﾗの場合、入力、出力は、軸動作のための内部ﾚｼﾞｽﾀ

を表示しています。上位の PLC などと直接、やり取りしている I/O の信号状態を表示して

いませんので、異なる場合があります。 

また、ﾗﾀﾞｰﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを停止している場合、入力、出力に割り付けられた内部ﾘﾚｰ(Ｍ)は更新

されませんが、入力、出力のﾓﾆﾀ表示は更新されます。 

 

軸ｽﾃｰﾀｽ 

・現在位置 

・現在速度（移動中の速度） 

・ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ 

 

 

 

 

・MANU：ﾏﾆｭｱﾙｽｲｯﾁの状態 

 (MANU または AUTO)が表示されます。 

 PCON-CY などﾏﾆｭｱﾙｽｲｯﾁが無い機種でも、

MANU と表示される機種があります。 

・停止、ﾓｰﾀ電圧低下表示 

 ※図 9.5、図 9.6 に示すとおり、停止、

ﾓｰﾀ電圧低下の場合、表示されます。 

  ﾓｰﾀ電圧低下は、ﾓｰﾀ駆動源が遮断され

ている状態を示します。 

・STO/SS1-t 表示 

 SCON-CB/CGB(3000W、3300Wを除く)のSTO

ﾀｲﾌﾟ、SS1-t ﾀｲﾌﾟの場合、図 9.7 に示す

とおり、安全要求入力信号 1(/SRI1)、安

全要求入力信号 2(/SRI2)が OFF で安全

機能の動作を要求している時に表示し

ます。 

内部ﾌﾗｸﾞ 

・主電源：ｺﾝﾄﾛｰﾗ主電源の ON/OFF 状態 

・ｻｰﾎﾞｵﾝ：ｻｰﾎﾞ指令状態 

・原点復帰完了：原点復帰完了ﾌﾗｸﾞの ON/OFF 

・RUN：実際のｻｰﾎﾞ状態 

・原点確認ｾﾝｻ：原点確認ｾﾝｻが ON したことを

示します。ｱｸﾁｭｴｰﾀに原点確認ｾﾝｻが付いてい

る場合に表示されます。 

入力 

PIO 入力ﾎﾟｰﾄの ON/OFF 状態を表示し軸ｽﾃｰﾀｽ 

出力 

PIO 出力ﾎﾟｰﾄの ON/OFF 状態を表示し軸ｽﾃｰﾀｽ 
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 表示 ON/OFF ﾎﾞﾀﾝ(左から軸ｽﾃｰﾀｽ、内部ﾌﾗｸﾞ、電流、入力、出力、特殊入力ﾎﾟｰﾄ) 
             DO ﾃｽﾄﾎﾞﾀﾝ 

 

 

現在の電流指令値と定格値に対する比率を

表示します。 

※ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀの場合、ﾓｰﾀのﾘｯﾌﾟﾙを補償した分

の指令値となるため、ﾓｰﾀの種類によっては

実行電流により大きな値となる場合があり

ます。 
 

ﾓｰﾄﾞ SW 等のｽﾃｰﾀｽを表示します｡ 

(表示内容は機種により異なります｡) 

 

注) 下記の出力は､ｻﾎﾟｰﾄされている機種で

も表示されません｡ 

･移動中 

･ﾊﾞｯﾃﾘｱﾗｰﾑ 

 

 

 

 

 

 

 

「PIO ﾊﾟﾀｰﾝ選択機能」(ﾊﾟﾗﾒｰﾀ)がｻﾎﾟｰﾄされている機種の時だけ、現在選択されている PIO ﾊﾟﾀｰﾝ NO.が表示されます。 

※入力ﾎﾟｰﾄ名称表示および出力ﾎﾟｰﾄ名称表示は、PIO ﾊﾟﾀｰﾝ選択ﾊﾟﾗﾒｰﾀの設定値により異なります。 

  

過負荷ﾚﾍﾞﾙが％で表示されます。100％に達すると過負荷ｴﾗｰとなります。（ｴﾗｰｺｰﾄﾞ OEO）。SCON-CA、SCON-CAL/CGAL、

SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､ERC3､MSCON､MCON､RCON のﾊﾟﾗﾒｰﾀ NO.143 の過負荷ﾛｰﾄﾞﾚ

ﾍﾞﾙ比[％]に 100％より小さい値を設定した場合、その値に達すると警告が表示されます。 

  図 9.1 軸ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面(力制御非ｻﾎﾟｰﾄ機能) 

※ ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降、出力ﾎﾟｰﾄ No.が表示されます。 
｢ON」表示に限り背景色が黄緑になります。 
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 表示 ON/OFF ﾎﾞﾀﾝ(左から軸ｽﾃｰﾀｽ、内部ﾌﾗｸﾞ、電流、入力、出力、特殊入力ﾎﾟｰﾄ) 
             DO ﾃｽﾄﾎﾞﾀﾝ 

 

 

現在の電流指令値と定格値に対する比率を

表示します。 

※ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀの場合、ﾓｰﾀのﾘｯﾌﾟﾙを補償した分

の指令値となるため、ﾓｰﾀの種類によっては

実行電流により大きな値となる場合があり

ます。 
 

ﾓｰﾄﾞ SW 等のｽﾃｰﾀｽを表示します｡ 

(表示内容は機種により異なります｡) 

 

注) 下記の出力は､ｻﾎﾟｰﾄされている機種で

も表示されません｡ 

･移動中 

･ﾊﾞｯﾃﾘｱﾗｰﾑ 

 

 

 

 

 

 

 

「PIO ﾊﾟﾀｰﾝ選択機能」(ﾊﾟﾗﾒｰﾀ)がｻﾎﾟｰﾄされている機種の時だけ、現在選択されている PIO ﾊﾟﾀｰﾝ NO.が表示されます。 

※入力ﾎﾟｰﾄ名称表示および出力ﾎﾟｰﾄ名称表示は、PIO ﾊﾟﾀｰﾝ選択ﾊﾟﾗﾒｰﾀの設定値により異なります。 

  

過負荷ﾚﾍﾞﾙが％で表示されます。100％に達すると過負荷ｴﾗｰとなります。（ｴﾗｰｺｰﾄﾞ OEO）。SCON-CA、SCON-CAL/CGAL、

SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､ERC3､MSCON､MCON､RCON のﾊﾟﾗﾒｰﾀ NO.143 の過負荷ﾛｰﾄﾞﾚ

ﾍﾞﾙ比[％]に 100％より小さい値を設定した場合、その値に達すると警告が表示されます。 

  図 9.1 軸ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面(力制御非ｻﾎﾟｰﾄ機能) 

※ ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降、出力ﾎﾟｰﾄ No.が表示されます。 
｢ON」表示に限り背景色が黄緑になります。 
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ﾌｨｰﾙﾄﾞﾈｯﾄﾜｰｸで PLC などの上位ｺﾝﾄﾛｰﾗと接続されている場合は、ﾘﾝｸ状態を表示します。 

図 9.2 は、MECHTROLINK-Ⅰ、Ⅱの例です。 

PLC などの上位ｺﾝﾄﾛｰﾗと接続されている場合は、背景色が白の黒文字表示となります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.2 軸ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面(ﾌｨｰﾙﾄﾞﾈｯﾄﾜｰｸ機種) 

 

① ﾀｲﾌﾟ ：MECHTROLINK-Ⅰ、Ⅱなどの接続中のﾌｨｰﾙﾄﾞﾈｯﾄﾜｰｸのﾀｲﾌﾟを表示します。 

② ｱﾄﾞﾚｽ ：ﾉｰﾄﾞｱﾄﾞﾚｽなどを表示します。 

③ 通信速度 ：通信速度を表示します。 

④ 動作ﾓｰﾄﾞ ：ﾘﾓｰﾄ I/O、簡易直値ﾓｰﾄﾞなどｺﾝﾄﾛｰﾗの動作ﾓｰﾄﾞを表示します。 

⑤ MAC ｱﾄﾞﾚｽ ：EtherNet などの場合、MAC ｱﾄﾞﾚｽが表示されます。 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞﾈｯﾄﾜｰｸ接続の場合、ﾘﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞの⑥入力ﾃﾞｰﾀは、入力ﾎﾟｰﾄが表示されます。 

簡易直値ﾓｰﾄﾞなどの場合は、制御信号が表示されます。 

ﾘﾓｰﾄ I/O ﾓｰﾄﾞの⑦出力ﾃﾞｰﾀは、出力ﾎﾟｰﾄが表示されます。 

簡易直値ﾓｰﾄﾞなどの場合は、状態信号が表示されます。 

 

ﾈｯﾄﾜｰｸのﾘﾝｸ状態 

⑥ ⑦ 

① 
② 
③ 
④ 
⑤ 
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力制御機能がｻﾎﾟｰﾄされている機種では、「力ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸ」と「ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ」が表示されます。 

(注)SCON-CA(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.00.00.00 以降)､SCON-CB に限り表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.3 軸ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面(力制御機能ｻﾎﾟｰﾄ機種) 
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図 9.3 軸ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面(力制御機能ｻﾎﾟｰﾄ機種) 
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【DO 出力ﾃｽﾄﾎﾞﾀﾝ】 

 DO 出力ﾎﾞﾀﾝを押すと、DO 出力画面が表示されます。 

 出力したいﾎﾟｰﾄをｸﾘｯｸし、ﾁｪｯｸを入れると強制的に信号を ON にすることができます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.4 DO 出力ﾃｽﾄ画面 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.5 停止表示 図 9.6 ﾓｰﾀ電圧低下表示 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.7 STO/SS1-t 表示 
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【ｽﾃｰﾀｽ画面の電流表示切換え】 

 ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀのｽﾃｰﾀｽ画面の電流は、以下の 2 種類の表示ができます。 

・ﾘｯﾌﾟﾙ補償あり： ﾓｰﾀのﾘｯﾌﾟﾙを補償した分の指令値を表示します。 

ﾓｰﾀの種類によっては実行電流より大きな値となる場合があります。 

・ﾘｯﾌﾟﾙ補償なし： ﾓｰﾀのﾘｯﾌﾟﾙを補償した分を差し引いた指令値を表示します。 

ﾓｰﾀの実行電流に近い値を表示します。 

※ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.00.04.00 以降対応 

 

 以下のｺﾝﾄﾛｰﾗが切換え可能です。 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

PCON-CB/CFB V0006 以降 
MPCON 

(型式に ML3、SSC、ECM
が含まれるもの) 

V0004 以降 

EC V0006 以降 

MPCON 
(型式に T が 

含まれるもの) 
(型式に ML3、SSC、ECM
が含まれるもの) 

V0004 以降 

RCON-PC V0004 以降 RCP6/RCM-P6PC V0003 以降 

MPCON V0007 以降 PCON-CYB/PLB/POB V0003 以降 

MPCON 
(型式に T が 

含まれるもの) 
V0007 以降 － － 
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【ｽﾃｰﾀｽ画面の電流表示切換え】 
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ｺﾝﾄﾛｰﾗ ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

PCON-CB/CFB V0006 以降 
MPCON 

(型式に ML3、SSC、ECM
が含まれるもの) 

V0004 以降 

EC V0006 以降 

MPCON 
(型式に T が 

含まれるもの) 
(型式に ML3、SSC、ECM
が含まれるもの) 

V0004 以降 

RCON-PC V0004 以降 RCP6/RCM-P6PC V0003 以降 

MPCON V0007 以降 PCON-CYB/PLB/POB V0003 以降 

MPCON 
(型式に T が 

含まれるもの) 
V0007 以降 － － 
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ﾘｯﾌﾟﾙ補償なしをｸﾘｯｸして、ﾁｪｯｸを入れると、ﾘｯﾌﾟﾙ補償なしの電流が表示されます。 

再度ｸﾘｯｸし、ﾁｪｯｸを外すと、ﾘｯﾌﾟﾙ保証ありの電流が表示されます。 

 

 

図 9.8 ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面(ﾘｯﾌﾟﾙ補償あり/ﾘｯﾌﾟﾙ補償なしﾁｪｯｸﾎﾞﾀﾝ) 

 

ﾃﾞﾌｫﾙﾄをﾘｯﾌﾟﾙ補償あり(ﾁｪｯｸなし状態)にするか、ﾘｯﾌﾟﾙ補償なし(ﾁｪｯｸあり状態)にするか 

ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面で設定できます。 

[10.1 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面 参照] 
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［RCP、RCS、E-Con、RCP2、ERC の場合］ 

軸ｽﾃｰﾀｽ 

現在位置 

現在速度（移動中の速度） 

ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ 

内部ﾌﾗｸﾞ 

主電源 ：ｺﾝﾄﾛｰﾗ主電源のON/OFF状態 

ｻｰﾎﾞｵﾝ ：ｻｰﾎﾞ指令状態 

原点復帰：原点復帰完了ﾌﾗｸﾞのON/OFF 

RUN   ：実際のｻｰﾎﾞ状態 

入力 

PIO入力ﾎﾟｰﾄのON/OFF状態を表示します。 

出力 

PIO出力ﾎﾟｰﾄのON/OFF状態を表示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

      「PIO ﾊﾟﾀｰﾝ選択機能」（ﾊﾟﾗﾒｰﾀ）がｻﾎﾟｰﾄされている機種の時だけ、現在選択 

されている PIO ﾊﾟﾀｰﾝ No.が表示されます。 

※入力ﾎﾟｰﾄ名称表示および出力ﾎﾟｰﾄ名称表示は、PIO ﾊﾟﾀｰﾝ選択ﾊﾟﾗﾒｰﾀの 

設定値により異なります。 

 

表示 ON/OFF ﾎﾞﾀﾝ（左から軸ｽﾃｰﾀｽ、内部ﾌﾗｸﾞ、入力、出力） 

注）下記の出力は、ｻﾎﾟｰﾄ

されている機種でも

表示されません。 

・停止 

・移動中 

・ﾊﾞｯﾃﾘｰｱﾗｰﾑ 

図 9.9 ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ 
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［RCP、RCS、E-Con、RCP2、ERC の場合］ 

軸ｽﾃｰﾀｽ 

現在位置 

現在速度（移動中の速度） 

ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ 

内部ﾌﾗｸﾞ 

主電源 ：ｺﾝﾄﾛｰﾗ主電源のON/OFF状態 

ｻｰﾎﾞｵﾝ ：ｻｰﾎﾞ指令状態 

原点復帰：原点復帰完了ﾌﾗｸﾞのON/OFF 

RUN   ：実際のｻｰﾎﾞ状態 

入力 

PIO入力ﾎﾟｰﾄのON/OFF状態を表示します。 

出力 

PIO出力ﾎﾟｰﾄのON/OFF状態を表示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

      「PIO ﾊﾟﾀｰﾝ選択機能」（ﾊﾟﾗﾒｰﾀ）がｻﾎﾟｰﾄされている機種の時だけ、現在選択 

されている PIO ﾊﾟﾀｰﾝ No.が表示されます。 

※入力ﾎﾟｰﾄ名称表示および出力ﾎﾟｰﾄ名称表示は、PIO ﾊﾟﾀｰﾝ選択ﾊﾟﾗﾒｰﾀの 

設定値により異なります。 

 

表示 ON/OFF ﾎﾞﾀﾝ（左から軸ｽﾃｰﾀｽ、内部ﾌﾗｸﾞ、入力、出力） 

注）下記の出力は、ｻﾎﾟｰﾄ

されている機種でも

表示されません。 

・停止 

・移動中 

・ﾊﾞｯﾃﾘｰｱﾗｰﾑ 

図 9.9 ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ 
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［ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰの場合］ 

軸ｽﾃｰﾀｽ 

現在位置 

現在速度（移動中の速度） 

ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ 

過負荷ﾚﾍﾞﾙ 

内部ﾌﾗｸﾞ 

主電源     ：ｺﾝﾄﾛｰﾗ主電源のON/OFF状態 

ｻｰﾎﾞｵﾝ      ：ｻｰﾎﾞ指令状態 

原点復帰完了：原点復帰完了ﾌﾗｸﾞのON/OFF 

RUN         ：実際のｻｰﾎﾞ状態 

入力 

PIO入力ﾎﾟｰﾄのON/OFF状態を表示します。 

出力 

PIO出力ﾎﾟｰﾄのON/OFF状態を表示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.10 ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ(ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰ) 

 

現在の電流指令値と定格値に対する比率を表示します。 

※ ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀの場合、ﾓｰﾀのﾘｯﾌﾟﾙを補償した分の指令値と

なるため、ﾓｰﾀの種類によっては実行電流により大き

な値となる場合があります。 

 

表示 ON/OFF ﾎﾞﾀﾝ(左から軸ｽﾃｰﾀｽ､内部ﾌﾗｸﾞ､電流､入力､出力) 

DO 出力ﾃｽﾄﾎﾞﾀﾝ 
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9.2 ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ 

ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄをﾓﾆﾀする場合には､ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾓﾆﾀ]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ]を選択するか､     

ﾎﾞﾀﾝを押します｡軸選択画面より､ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄをﾓﾆﾀする軸番号を選択します｡ 

｢4.軸選択｣を参照してください｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.11 ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ画面 

 

図 9.12 ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ画面 

(SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､ 
DCON-CA､DCON-CB､ERC3 用 PIO 変換器､MSCON､MCON､RCON) 

 
(1)ｱﾗｰﾑﾘｽﾄ表示 

最後に検出したﾜｰﾆﾝｸﾞｺｰﾄﾞ､過去 16 回分（旧機種は 8 回）のｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞおよび実行時ﾃﾞｰﾀ異常

のあったｱﾄﾞﾚｽ(ﾒｰｶｰ調査用)､詳細ｺｰﾄﾞ､発生時間を表示します｡ 

(注) ﾊﾟﾜｰｵﾝﾛｸﾞ(ﾉｰｴﾗｰ)は､ｺﾝﾄﾛｰﾗに電源が投入されたことを示す表示です｡ 

 異常表示ではありません｡ 

 発生時間は､このﾊﾟﾜｰｵﾝﾛｸﾞ(ﾉｰｴﾗｰ)からの経過時間を示します｡ 

(注) SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､

ERC3 用 PIO 変換器､MSEP､MSCON､MCON､RCON に限り発生時刻が表示されます。(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ

V8.03.00.00 以降、MSEP は V9.01.00.00 以降、MSCON は V9.02.00.00 以降、SCON-CAL/CGAL

は V9.07.00.00 以降、SCON-CB､ACON-CB､DCON-CB､MCON は V10.00.00.00 以降、PCON-CB

は V10.02.00.00 以降、RCON は V13.00.00.00 以降) 

(注) SCON-CB(ｻｰﾎﾞﾌﾟﾚｽ)の場合、ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞが[094:ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑｱﾗｰﾑ検出]の場合、ﾘｽﾄの詳細 

ｺｰﾄﾞ部をﾀﾞﾌﾞﾙｸﾘｯｸすると詳細ｺｰﾄﾞの内容を確認できます。 

(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降) 
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9.2 ｺﾝﾄﾛｰﾗｱﾗｰﾑﾘｽﾄ 
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(SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､ 
DCON-CA､DCON-CB､ERC3 用 PIO 変換器､MSCON､MCON､RCON) 

 
(1)ｱﾗｰﾑﾘｽﾄ表示 

最後に検出したﾜｰﾆﾝｸﾞｺｰﾄﾞ､過去 16 回分（旧機種は 8 回）のｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞおよび実行時ﾃﾞｰﾀ異常

のあったｱﾄﾞﾚｽ(ﾒｰｶｰ調査用)､詳細ｺｰﾄﾞ､発生時間を表示します｡ 

(注) ﾊﾟﾜｰｵﾝﾛｸﾞ(ﾉｰｴﾗｰ)は､ｺﾝﾄﾛｰﾗに電源が投入されたことを示す表示です｡ 

 異常表示ではありません｡ 

 発生時間は､このﾊﾟﾜｰｵﾝﾛｸﾞ(ﾉｰｴﾗｰ)からの経過時間を示します｡ 

(注) SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､

ERC3 用 PIO 変換器､MSEP､MSCON､MCON､RCON に限り発生時刻が表示されます。(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ

V8.03.00.00 以降、MSEP は V9.01.00.00 以降、MSCON は V9.02.00.00 以降、SCON-CAL/CGAL

は V9.07.00.00 以降、SCON-CB､ACON-CB､DCON-CB､MCON は V10.00.00.00 以降、PCON-CB

は V10.02.00.00 以降、RCON は V13.00.00.00 以降) 

(注) SCON-CB(ｻｰﾎﾞﾌﾟﾚｽ)の場合、ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞが[094:ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑｱﾗｰﾑ検出]の場合、ﾘｽﾄの詳細 

ｺｰﾄﾞ部をﾀﾞﾌﾞﾙｸﾘｯｸすると詳細ｺｰﾄﾞの内容を確認できます。 

(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降) 
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(2)ﾂｰﾙﾊﾞｰ 

 

 

図 9.13 ﾂｰﾙﾊﾞｰ 

 

①名前を付けてﾌｧｲﾙに保存ﾎﾞﾀﾝ 

ｱﾗｰﾑﾘｽﾄをﾌｧｲﾙ(CSV 形式)に保存します｡ 

※保存したﾌｧｲﾙを本ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝで読み出すことはできません｡ 

②印刷ﾎﾞﾀﾝ 

ｱﾗｰﾑﾘｽﾄを印刷します｡ 

③表示更新ﾎﾞﾀﾝ 

ｺﾝﾄﾛｰﾗからｱﾗｰﾑﾘｽﾄを再取得し､表示を更新します｡ 

④ｱﾗｰﾑﾘｽﾄｸﾘｱ 

ｱﾗｰﾑﾘｽﾄの内容は､電源 OFF しても消去されません(ERC2､ERC3､SCON､ACON､PCON､DCON､ROBONET､

ASEP､PSEP､DSEP､MSEP､MSCON､MCON､RCON)｡ 

そのため､ｱﾗｰﾑﾘｽﾄｸﾘｱを使用して､ｱﾗｰﾑﾘｽﾄの内容を消去します｡ｱﾗｰﾑﾘｽﾄｸﾘｱを押すと､図 9.14

の警告が表示されます｡｢はい｣を押すと､ｱﾗｰﾑﾘｽﾄの内容が消去されます｡ 

 

 

 

 

 

図 9.14 警告 
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9.3 速度/電流ﾓﾆﾀ画面 

速度/電流をﾓﾆﾀする場合には､ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾓﾆﾀ]→[速度/電流]を選択するか､  ﾎﾞﾀﾝを押しま

す｡軸選択画面より､速度/電流をﾓﾆﾀする軸番号を選択します｡｢4.軸選択｣を参照してください｡ 

ﾎﾞﾀﾝを押すとﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞを開始します｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.15 速度/電流ﾓﾆﾀ画面 

 

※ 本機能は､RCP､RCS､E-Con には対応していません｡ 
RCP2､ERC､ERC2､PCON､ACON､SCON､ROBONET､ASEP､PSEP､DSEP､MSEP､MSCON､MCON､RCON､ 
ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰに対応しています｡ 

 
(1) 電流ﾃﾞｰﾀ表示 

①電流値(指令値)表示(定格電流比表示ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽ非ﾁｪｯｸ時) 
縦軸は電流値(指令値)[mA]､横軸はﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ開始からの経過時間[100msec]を表します｡ 
※ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀの場合、ﾓｰﾀのﾘｯﾌﾟﾙを補償した分の指令値となるため、ﾓｰﾀの種類によっては定格
電流により大きな値となる場合があります。 
 

②定格電流比表示(定格電流比表示ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽﾁｪｯｸ時) 
縦軸は定格電流比[%]､横軸はﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ開始からの経過時間[100msec]を表します｡ 
 

(2) 速度ﾃﾞｰﾀ表示 
縦軸は速度[mm/s]､横軸はﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ開始からの経過時間[100msec]を表します｡ 
 
※電流ﾃﾞｰﾀおよび速度ﾃﾞｰﾀは､約 100[msec]周期でｺﾝﾄﾛｰﾗから取得しています｡（接続軸数に
よってはﾃﾞｰﾀ取得の周期は変わります。） 
この為､この周期間に発生する電流/速度の変動を正確にﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞすることはできません｡ 

※横軸が 65535 に達した時点でﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞは自動的に終了します。 
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9.3 速度/電流ﾓﾆﾀ画面 
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※ 本機能は､RCP､RCS､E-Con には対応していません｡ 
RCP2､ERC､ERC2､PCON､ACON､SCON､ROBONET､ASEP､PSEP､DSEP､MSEP､MSCON､MCON､RCON､ 
ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰに対応しています｡ 

 
(1) 電流ﾃﾞｰﾀ表示 

①電流値(指令値)表示(定格電流比表示ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽ非ﾁｪｯｸ時) 
縦軸は電流値(指令値)[mA]､横軸はﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ開始からの経過時間[100msec]を表します｡ 
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(3) ﾂｰﾙﾊﾞｰ 
 

 

 

 

図 9.16 ﾂｰﾙﾊﾞｰ 

 

①名前を付けてﾌｧｲﾙに保存ﾎﾞﾀﾝ 

表示中の電流ﾃﾞｰﾀおよび速度ﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙ(CSV 形式)に保存します｡ 

※保存されるのはﾃﾞｰﾀ表示部に表示されている範囲のﾃﾞｰﾀだけです｡ 

※保存したﾌｧｲﾙを本ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝで読み出すことはできません｡ 

 

②印刷ﾎﾞﾀﾝ 

表示中の電流ﾃﾞｰﾀおよび速度ﾃﾞｰﾀを印刷します｡ 

 

③ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ開始ﾎﾞﾀﾝ 

ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞを開始します｡ 

 

④ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ終了ﾎﾞﾀﾝ 

ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞを終了します｡ 

 

⑤電流縦軸倍率変更ﾎﾞﾀﾝ 

電流ﾃﾞｰﾀ表示部の縦軸倍率を変更します｡ 

 

⑥速度縦軸倍率変更ﾎﾞﾀﾝ 

速度ﾃﾞｰﾀ表示部の縦軸倍率を変更します｡ 

 

⑦電流/速度横軸ﾚｺｰﾄﾞ数変更ﾎﾞﾀﾝ 

電流ﾃﾞｰﾀ表示部および速度ﾃﾞｰﾀ表示部の横軸ﾚｺｰﾄﾞ数を変更します｡ 

 

⑧定格電流比表示ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽ 

電流ﾃﾞｰﾀ表示部に表示するﾃﾞｰﾀ種別を変更します｡ 

･ﾁｪｯｸ時   定格電流比表示[%] 

･非ﾁｪｯｸ時  電流値(指令値)[mA] 
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【速度/電流ﾓﾆﾀ画面の偏差表示と電流表示切換え】 

速度/電流ﾓﾆﾀ画面に、偏差の表示が追加されました。 

※ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.01.00.00 以降対応 

 

ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀの速度/電流ﾓﾆﾀ画面の電流は、以下の 2 種類の表示ができます。 

・ﾘｯﾌﾟﾙ補償あり： ﾓｰﾀのﾘｯﾌﾟﾙを補償した分の指令値を表示します。 

ﾓｰﾀの種類によっては実行電流より大きな値となる場合があります。 

・ﾘｯﾌﾟﾙ補償なし： ﾓｰﾀのﾘｯﾌﾟﾙを補償した分を差し引いた指令値を表示します。 

ﾓｰﾀの実行電流に近い値を表示します。 

※ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.00.04.00 以降対応 

 

以下のｺﾝﾄﾛｰﾗが切換え可能です。 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

PCON-CB/CFB V0006 以降 
MPCON 

(型式に ML3、SSC、ECM
が含まれるもの) 

V0004 以降 

EC V0006 以降 

MPCON 
(型式に T が 

含まれるもの) 
(型式に ML3、SSC、ECM
が含まれるもの) 

V0004 以降 

RCON-PC V0004 以降 RCP6/RCM-P6PC V0003 以降 

MPCON V0007 以降 PCON-CYB/PLB/POB V0003 以降 

MPCON 
(型式に T が 

含まれるもの) 
V0007 以降 － － 
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【速度/電流ﾓﾆﾀ画面の偏差表示と電流表示切換え】 

速度/電流ﾓﾆﾀ画面に、偏差の表示が追加されました。 

※ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.01.00.00 以降対応 

 

ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀの速度/電流ﾓﾆﾀ画面の電流は、以下の 2 種類の表示ができます。 

・ﾘｯﾌﾟﾙ補償あり： ﾓｰﾀのﾘｯﾌﾟﾙを補償した分の指令値を表示します。 

ﾓｰﾀの種類によっては実行電流より大きな値となる場合があります。 

・ﾘｯﾌﾟﾙ補償なし： ﾓｰﾀのﾘｯﾌﾟﾙを補償した分を差し引いた指令値を表示します。 

ﾓｰﾀの実行電流に近い値を表示します。 

※ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.00.04.00 以降対応 

 

以下のｺﾝﾄﾛｰﾗが切換え可能です。 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

PCON-CB/CFB V0006 以降 
MPCON 

(型式に ML3、SSC、ECM
が含まれるもの) 

V0004 以降 

EC V0006 以降 

MPCON 
(型式に T が 

含まれるもの) 
(型式に ML3、SSC、ECM
が含まれるもの) 

V0004 以降 

RCON-PC V0004 以降 RCP6/RCM-P6PC V0003 以降 

MPCON V0007 以降 PCON-CYB/PLB/POB V0003 以降 

MPCON 
(型式に T が 

含まれるもの) 
V0007 以降 － － 
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◎偏差表示 

偏差は、実指令ﾊﾟﾙｽとﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸﾊﾟﾙｽ（実位置）との差です。 

縦軸は偏差[pulse]、横軸はﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ開始からの経過時間[100msec]を表します｡ 

※ ﾃﾞｰﾀは、約 100[msec]周期でｺﾝﾄﾛｰﾗから取得しています｡（接続軸数によってはﾃﾞｰﾀ取得

の周期は変わります。） 

 このため、この周期間に発生する電流/速度の変動を正確にﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞすることはできません｡ 

※ 横軸が 65535 に達した時点でﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞは自動的に終了します。 

 

◎電流表示切換え 

ﾘｯﾌﾟﾙ補償なしをｸﾘｯｸして、ﾁｪｯｸを入れると、ﾘｯﾌﾟﾙ補償なしの電流が表示されます。 

再度ｸﾘｯｸし、ﾁｪｯｸを外すと、ﾘｯﾌﾟﾙ保証ありの電流が表示されます。 

 

 

図 9.17 速度/電流ﾓﾆﾀ画面(ﾘｯﾌﾟﾙ補償あり/ﾘｯﾌﾟﾙ補償なしﾁｪｯｸﾎﾞﾀﾝ) 

 

ﾃﾞﾌｫﾙﾄをﾘｯﾌﾟﾙ補償あり(ﾁｪｯｸなし状態)にするか、ﾘｯﾌﾟﾙ補償なし(ﾁｪｯｸあり状態)にするか

ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面で設定できます。 

[10.1 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面 参照] 
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9.4 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面 
(注) SCON-CA、PCON-CA、ACON-CA、DCON-CA、ERC3(ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降)、SCON-CB、PCON-CB/CYB/PLB/POB、

ACON-CB/CYB/PLB/POB、DCON-CB/CYB/PLB/POB、MSCON、MCON、RCON に限り表示できます。 

速度操作量などをﾓﾆﾀする場合には、ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾓﾆﾀ]→[ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ]を選択します。軸選択画面

より、ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀを行なう軸番号を選択します。[4.軸選択を参照] 

次に 確定 を押してください。（ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.02.00.00 以降） を押すとﾓﾆﾀが開始されます。 

主として、次に示す項目がﾓﾆﾀできます。 

① 現在位置（単位:[mm]または[pls]） 

② 速度操作量(単位:[mm/sec] または [pls/sec]) 

③ 速度実指令値(単位:[mm/sec] または [pls/sec]) 

④ 現在速度(単位:[mm/sec] または [pls/sec]) 

⑤ 指令電流値(単位:[mA] または [%](定格比)) 

⑥ ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸ電流値（単位：[mA]または[%]） 

⑦ 力ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸﾞﾃﾞｰﾀ（単位：[N]）（SCON-CA） 

⑧ 偏差(単位:[pls])  

⑨ 指令ﾊﾟﾙｽｶｳﾝﾀ（単位:[pls]） 

 

図 9.18 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(全体) (ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.02.00.00 以前) 

 

 

図 9.19 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(全体) (ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.02.00.00 以降) 

①共通ﾎﾞﾀﾝ部 

①共通ﾎﾞﾀﾝ部 

②表示設定部 

②表示設定部 
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9.4 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面 
(注) SCON-CA、PCON-CA、ACON-CA、DCON-CA、ERC3(ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降)、SCON-CB、PCON-CB/CYB/PLB/POB、

ACON-CB/CYB/PLB/POB、DCON-CB/CYB/PLB/POB、MSCON、MCON、RCON に限り表示できます。 

速度操作量などをﾓﾆﾀする場合には、ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾓﾆﾀ]→[ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ]を選択します。軸選択画面

より、ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀを行なう軸番号を選択します。[4.軸選択を参照] 
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⑥ ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸ電流値（単位：[mA]または[%]） 

⑦ 力ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸﾞﾃﾞｰﾀ（単位：[N]）（SCON-CA） 

⑧ 偏差(単位:[pls])  

⑨ 指令ﾊﾟﾙｽｶｳﾝﾀ（単位:[pls]） 

 

図 9.18 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(全体) (ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.02.00.00 以前) 

 

 

図 9.19 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(全体) (ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.02.00.00 以降) 

①共通ﾎﾞﾀﾝ部 

①共通ﾎﾞﾀﾝ部 

②表示設定部 

②表示設定部 
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【SCON-CB､ACON-CB/CYB/PLB/POB､DCON-CB/CYB/PLB/POB､PCON-CB/CYB/PLB/POB､MCON､RCON のｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ

画面(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝV10.00.00.00以降、ただし、PCON-CBはﾊﾞｰｼﾞｮﾝV10.02.00.00以降、ACON-CYB/PLB/POB､

DCON-CYB/PLB/POB､PCON-CYB/PLB/POB は V10.03.00.00 以降、RCON はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.00.00.00 以降)】 

・ ﾄﾘｶﾞを設定して、ﾓﾆﾀを開始することができます。 

[操作方法は、(1)共通ﾎﾞﾀﾝ部を参照] 

[ﾄﾘｶﾞ設定方法は、(4)ﾄﾘｶﾞ設定部を参照] 

・ ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期を、画面操作で変更できます。 

[(2)表示設定部を参照] 

・ ｸﾞﾗﾌ上で左ｸﾘｯｸすると、十字ｶｰｿﾙおよびｸﾘｯｸした箇所の X座標値、Y 座標値

[msec]が表示されます。 

 

図 9.20 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(全体) 
(SCON-CB、PCON-CB/CYB/PLB/POB、ACON-CB/CYB/PLB/POB、DCON-CB/CYB/PLB/POB、MCON、RCON) 

【ﾁｬﾝﾈﾙ数】 

ﾁｬﾝﾈﾙ数は 4または 8 です。(MSCON、MCON、RCON、PCON-CB、ACON-CA、ACON-CB、DCON-CA、

DCON-CB は 2、4、8 です。) 

ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.112「ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞﾓｰﾄﾞ選択」にて選択可能です。 

(設定値：「0」=0 ﾁｬﾝﾈﾙ(機能不使用)、「1」=4 ﾁｬﾝﾈﾙ、「2」=8 ﾁｬﾝﾈﾙ)(MSCON、MCON、RCON、

SCON-CA、SCON-CB、PCON-CB、ACON-CA、ACON-CB、DCON-CA、DCON-CB は「3」=2 ﾁｬﾝﾈﾙ) 

【ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ周期】 

ACON-CA、DCON-CA、PCON-CA、ERC3、SCON-CA、MSCON、SCON-CB のﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ周期は、 

1～1000[msec]で、ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.113「ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ周期」にて選択可能です。 

(設定値：「1」～「1000」[msec]) 

PCON-CB、PCON-CYB、PLB、POB、ACON-CB、ACON-CYB、PLB、POB、DCON-CB、DCON-CYB、PLB、

POB、MCON、RCON のﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ周期は、1～60000[msec]です。 

【ﾓﾆﾀ可能ﾚｺｰﾄﾞ数】 

SCON-CA は、ﾓﾆﾀ可能なﾚｺｰﾄﾞ数は、4 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 30000、8 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 15000 です｡ 

SCON-CB は、ﾓﾆﾀ可能なﾚｺｰﾄﾞ数は、2 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 60000、4 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 30000、 

8 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 15000 です。 

MSCON は、ﾓﾆﾀ可能なﾚｺｰﾄﾞ数は、2 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 30000、4 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 15000、 

8 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 7500 です。 

PCON-CA、ERC3 の場合は、ﾓﾆﾀ可能なﾚｺｰﾄﾞ数は、2 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 3072、4 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 1536、

8 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 768 です。 

PCON-CB、ACON-CA、ACON-CB、DCON-CA、DCON-CB の場合は、ﾓﾆﾀ可能なﾚｺｰﾄﾞ数は、 

2 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 8192、4 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 4096、8 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 2048 です。 

MCON、RCON の場合は、ﾓﾆﾀ可能なﾚｺｰﾄﾞ数は、2 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 4096、4 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 2048、 

8 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 1024 です｡ 



 

9.
モ
ニ
タ

 

- 144 - 

PCON-CYB、PLB、POB、ACON-CYB、PLB、POB、DCON-CYB、PLB、POB の場合は、ﾓﾆﾀ可能な 

ﾚｺｰﾄﾞ数は、4 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 4096、8 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 2048 です。 

 

(1)共通ﾎﾞﾀﾝ部 

 
① ② ③ ④ ⑤ ⑥ ⑦ ⑧ 

図 9.21 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(共通ﾎﾞﾀﾝ) 

(SCON-CB、ACON-CB、DCON-CB、MCON 以外) 

 

① 名前を付けてﾌｧｲﾙに保存ﾎﾞﾀﾝ 

ﾓﾆﾀﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙ(*.bsmrc)に保存します。 

② 印刷ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾞﾗﾌを印刷します。 

③ ﾓﾆﾀ開始ﾎﾞﾀﾝ 

ﾓﾆﾀを開始します。 

④ ﾓﾆﾀ終了ﾎﾞﾀﾝ 

ﾓﾆﾀを終了します。 

⑤ ｸﾞﾗﾌ縦軸拡大ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾞﾗﾌの縦軸を拡大します。 

⑥ ｸﾞﾗﾌ縦軸縮小ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾞﾗﾌの縦軸を縮小します。 

⑦ ｸﾞﾗﾌ横軸拡大ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾞﾗﾌの横軸を拡大します。 

⑧ ｸﾞﾗﾌ横軸縮小ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾞﾗﾌの横軸を縮小します。 

 

 

 

図 9.22 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(共通ﾎﾞﾀﾝ) 

（SCON-CB、ACON-CB、DCON-CB、MCON、RCON） 

⑨ ﾄﾘｶﾞｽﾀｰﾄﾎﾞﾀﾝ 

ﾄﾘｶﾞｽﾀｰﾄﾎﾞﾀﾝを押すと、ﾄﾘｶﾞ待ちの状態になり、ﾄﾘｶﾞを検出すると、ﾓﾆﾀを

開始します。 

ﾄﾘｶﾞを使用せずにﾓﾆﾀを開始する場合は、③ﾓﾆﾀ開始ﾎﾞﾀﾝを押してください。 

ﾓﾆﾀの終了は、④ﾓﾆﾀ終了ﾎﾞﾀﾝを押してください。 

⑨ ③ ④ 
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PCON-CYB、PLB、POB、ACON-CYB、PLB、POB、DCON-CYB、PLB、POB の場合は、ﾓﾆﾀ可能な 

ﾚｺｰﾄﾞ数は、4 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 4096、8 ﾁｬﾝﾈﾙﾓｰﾄﾞ時 2048 です。 

 

(1)共通ﾎﾞﾀﾝ部 

 
① ② ③ ④ ⑤ ⑥ ⑦ ⑧ 

図 9.21 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(共通ﾎﾞﾀﾝ) 

(SCON-CB、ACON-CB、DCON-CB、MCON 以外) 

 

① 名前を付けてﾌｧｲﾙに保存ﾎﾞﾀﾝ 

ﾓﾆﾀﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙ(*.bsmrc)に保存します。 

② 印刷ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾞﾗﾌを印刷します。 

③ ﾓﾆﾀ開始ﾎﾞﾀﾝ 

ﾓﾆﾀを開始します。 

④ ﾓﾆﾀ終了ﾎﾞﾀﾝ 

ﾓﾆﾀを終了します。 

⑤ ｸﾞﾗﾌ縦軸拡大ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾞﾗﾌの縦軸を拡大します。 

⑥ ｸﾞﾗﾌ縦軸縮小ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾞﾗﾌの縦軸を縮小します。 

⑦ ｸﾞﾗﾌ横軸拡大ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾞﾗﾌの横軸を拡大します。 

⑧ ｸﾞﾗﾌ横軸縮小ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾞﾗﾌの横軸を縮小します。 

 

 

 

図 9.22 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(共通ﾎﾞﾀﾝ) 

（SCON-CB、ACON-CB、DCON-CB、MCON、RCON） 

⑨ ﾄﾘｶﾞｽﾀｰﾄﾎﾞﾀﾝ 

ﾄﾘｶﾞｽﾀｰﾄﾎﾞﾀﾝを押すと、ﾄﾘｶﾞ待ちの状態になり、ﾄﾘｶﾞを検出すると、ﾓﾆﾀを

開始します。 

ﾄﾘｶﾞを使用せずにﾓﾆﾀを開始する場合は、③ﾓﾆﾀ開始ﾎﾞﾀﾝを押してください。 

ﾓﾆﾀの終了は、④ﾓﾆﾀ終了ﾎﾞﾀﾝを押してください。 

⑨ ③ ④ 
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(2)表示設定部 

 

 

図 9.23 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(表示設定部) 

 

 

① 表示/非表示選択ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽ 

ﾁｪｯｸすると、対応するﾁｬﾝﾈﾙのｸﾞﾗﾌが表示されます。 

ﾁｪｯｸを外すと、非表示となります。 

② ﾃﾞｰﾀ種別選択ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽ 

ﾓﾆﾀするﾃﾞｰﾀ種別を選択します。 

③ 位置/速度表示設定ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝ 

位置/速度ﾃﾞｰﾀの表示単位(mm 系または PLS 系)を選択します。 

④ 電流表示設定ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝ 

電流ﾃﾞｰﾀの表示単位([mA]または[定格比%])を選択します。 

⑤ 副ｸﾞﾘｯﾄﾞ線表示/非表示選択ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽ 

ﾁｪｯｸすると、副ｸﾞﾘｯﾄﾞ線が表示されます。 

ﾁｪｯｸを外すと、非表示となります。 

⑥ 確定（ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.02.00.00 以降） 

ﾁｬﾝﾈﾙ設定のﾃﾞｰﾀ種別を確定します。確定後、ﾓﾆﾀが可能となります。 

① ② 

③ 

④ 

⑤ 

⑥ 
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図 9.24 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(表示設定) 

（SCON-CB、PCON-CB、DCON-CB、MCON、RCON） 

 

⑦ ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期設定 

 SCON-CB、PCON-CB、DCON-CB、MCON、RCON は、表示設定の画面で、ﾃﾞｰﾀを取得す

る時間の周期(ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期)を変更できます。 

設定できる最小値は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.113(ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ周期)に設定した値となります。 

最大値は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.113(ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ周期)に設定可能な最大値となります。 

(注) SCON-CB、PCON-CB、DCON-CB、MCON、RCON 以外のｺﾝﾄﾛｰﾗは、ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期

設定の箇所は表示されません。ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期を変更する場合、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ

No.113(ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ周期)を変更する必要があります。 

 

⑦ 
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図 9.24 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(表示設定) 

（SCON-CB、PCON-CB、DCON-CB、MCON、RCON） 

 

⑦ ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期設定 

 SCON-CB、PCON-CB、DCON-CB、MCON、RCON は、表示設定の画面で、ﾃﾞｰﾀを取得す

る時間の周期(ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期)を変更できます。 

設定できる最小値は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.113(ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ周期)に設定した値となります。 

最大値は、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.113(ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ周期)に設定可能な最大値となります。 

(注) SCON-CB、PCON-CB、DCON-CB、MCON、RCON 以外のｺﾝﾄﾛｰﾗは、ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期

設定の箇所は表示されません。ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期を変更する場合、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ

No.113(ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ周期)を変更する必要があります。 

 

⑦ 
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(3)ﾋﾟｰｸ値表示部 

 

 

図 9.25 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(ﾋﾟｰｸ値表示部) 

 

① 最小値表示 

各ﾁｬﾝﾈﾙのﾓﾆﾀﾃﾞｰﾀの最小値を表示します。 

② 最大値表示 

各ﾁｬﾝﾈﾙのﾓﾆﾀﾃﾞｰﾀの最大値を表示します。 

③ 位置/速度表示設定ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝ 

位置/速度ﾃﾞｰﾀの表示単位(mm 系または PLS 系)を選択します。 

④ 電流表示設定ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝ 

電流ﾃﾞｰﾀの表示単位([mA]または[定格比%])を選択します。 

① ② 

③ 

④ 
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(4)ﾄﾘｶﾞ設定部 

SCON-CB、PCON-CB、DCON-CB、MCON、RCON は、ﾄﾘｶﾞを設定して、ﾓﾆﾀを開始するこ

とができます。ﾄﾘｶﾞ設定部でﾄﾘｶﾞを設定します。（ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降） 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.26 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(ﾄﾘｶﾞ設定)（ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降） 

① ﾃﾞｰﾀ種別 

以下のﾃﾞｰﾀ種別を選択できます。 

・PIO 機能入力割付け(ﾋﾞｯﾄ)  

・PIO 機能出力割付け(ﾋﾞｯﾄ) 

・時刻 

② ﾄﾘｶﾞ種別 

PIO 機能入力割付け(ﾋﾞｯﾄ)または PIO 機能出力割付け(ﾋﾞｯﾄ)を選択した場合、立

ち上がりｴｯｼﾞ(ﾋﾞｯﾄ)、立ち下がりｴｯｼﾞ(ﾋﾞｯﾄ)のいずれかを選択します。 

時刻を選択した場合は、選択する必要はありません。 

③ 信号選択 

PIO機能入力割付け(ﾋﾞｯﾄ)を選択した場合は、PIOの入力ﾎﾟｰﾄの信号から選択します。 

PIO機能出力割付け(ﾋﾞｯﾄ)を選択した場合は、PIOの出力ﾎﾟｰﾄの信号から選択します。 

時刻を選択した場合は、選択する必要はありません。 

④ ﾃﾞｰﾀ 

時刻を選択した場合は、最初にｺﾝﾄﾛｰﾗの現在時刻を表示します。 

その時刻を基準に、ﾄﾘｶﾞをかけたい時刻を設定します。 

例えば、1 分後にﾄﾘｶﾞをかけたい場合は、分の設定を 1 分、進めます。 

⑤ ﾄﾘｶﾞ前保持時間(秒) 

ﾄﾘｶﾞがかかった時よりも前のﾃﾞｰﾀ取得が必要な場合、ﾄﾘｶﾞ前保持時間(秒)に時間

(秒)を設定します。ﾄﾘｶﾞがかかる時刻より前の時刻からﾃﾞｰﾀを取得することがで

きます。 

⑥ 発生時刻 

ﾄﾘｶﾞがかかった時のｺﾝﾄﾛｰﾗの時刻を表示します。 

時刻を選択した場合は、設定したﾄﾘｶﾞ時刻と同じ時刻が表示されます。 

① 

② 

③ 

⑤ 

④ 

⑥ 
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(4)ﾄﾘｶﾞ設定部 

SCON-CB、PCON-CB、DCON-CB、MCON、RCON は、ﾄﾘｶﾞを設定して、ﾓﾆﾀを開始するこ

とができます。ﾄﾘｶﾞ設定部でﾄﾘｶﾞを設定します。（ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降） 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.26 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(ﾄﾘｶﾞ設定)（ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降） 

① ﾃﾞｰﾀ種別 

以下のﾃﾞｰﾀ種別を選択できます。 

・PIO 機能入力割付け(ﾋﾞｯﾄ)  

・PIO 機能出力割付け(ﾋﾞｯﾄ) 

・時刻 

② ﾄﾘｶﾞ種別 

PIO 機能入力割付け(ﾋﾞｯﾄ)または PIO 機能出力割付け(ﾋﾞｯﾄ)を選択した場合、立

ち上がりｴｯｼﾞ(ﾋﾞｯﾄ)、立ち下がりｴｯｼﾞ(ﾋﾞｯﾄ)のいずれかを選択します。 

時刻を選択した場合は、選択する必要はありません。 

③ 信号選択 

PIO機能入力割付け(ﾋﾞｯﾄ)を選択した場合は、PIOの入力ﾎﾟｰﾄの信号から選択します。 

PIO機能出力割付け(ﾋﾞｯﾄ)を選択した場合は、PIOの出力ﾎﾟｰﾄの信号から選択します。 

時刻を選択した場合は、選択する必要はありません。 

④ ﾃﾞｰﾀ 

時刻を選択した場合は、最初にｺﾝﾄﾛｰﾗの現在時刻を表示します。 

その時刻を基準に、ﾄﾘｶﾞをかけたい時刻を設定します。 

例えば、1 分後にﾄﾘｶﾞをかけたい場合は、分の設定を 1 分、進めます。 

⑤ ﾄﾘｶﾞ前保持時間(秒) 

ﾄﾘｶﾞがかかった時よりも前のﾃﾞｰﾀ取得が必要な場合、ﾄﾘｶﾞ前保持時間(秒)に時間

(秒)を設定します。ﾄﾘｶﾞがかかる時刻より前の時刻からﾃﾞｰﾀを取得することがで

きます。 

⑥ 発生時刻 

ﾄﾘｶﾞがかかった時のｺﾝﾄﾛｰﾗの時刻を表示します。 

時刻を選択した場合は、設定したﾄﾘｶﾞ時刻と同じ時刻が表示されます。 

① 

② 

③ 

⑤ 

④ 

⑥ 
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【SCON-CB、ACON-CB/CYB/PLB/POB、DCON-CB/CYB/PLB/POB、PCON-CB/CYB/PLB/POB のｻｰﾎﾞ 

ﾓﾆﾀ画面(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.02.00.00 以降、ただし、ACON-CYB/PLB/POB、DCON-CYB/PLB/POB、

PCON-CYB/PLB/POB はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.03.00.00 以降)】 

・ PIO 信号をﾓﾆﾀすることができます。 
 

◎◎  PPIIOO 信信号号ののﾓﾓﾆﾆﾀﾀ方方法法  

(1)表示設定部 

 

図 9.27 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(表示設定部) 

① 表示/非表示選択ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽ 

ﾁｪｯｸすると、対応するﾁｬﾝﾈﾙのｸﾞﾗﾌが表示されます。 

ﾁｪｯｸを外すと、非表示となります。 

② ﾃﾞｰﾀ種別選択ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽ 

ﾓﾆﾀするﾃﾞｰﾀ種別を選択します。 

PIO を表示する場合は、▼でﾌﾟﾙﾀﾞｳﾝﾒﾆｭｰを表示し、PIO を選択してください。 

次に、 確定 を押してください。PIO 表示のﾀｸﾞが表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.28 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(表示設定部 PIO 設定時) 

PIO 表示のﾀｸﾞをｸﾘｯｸしてください。 

PIO 表示設定部が表示されます。 

 

 

① ② 

 

PIO 表示のﾀｸﾞ 
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(2)PIO 表示設定部 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.29 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(PIO 表示設定部) 

 

① 表示/非表示選択ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽ 

ﾁｪｯｸすると、対応するﾁｬﾝﾈﾙのｸﾞﾗﾌが表示されます。 

ﾁｪｯｸを外すと、非表示となります。 

一括ﾁｪｯｸをﾁｪｯｸすると 1～8 まですべてのﾁｬﾝﾈﾙがﾁｪｯｸされ、レ点が表示されます。 

② IN/OUT 選択ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽ 

ﾓﾆﾀするﾃﾞｰﾀ種別の IN/OUT を選択します。 

③ ﾃﾞｰﾀ種別選択ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽ 

ﾓﾆﾀするﾃﾞｰﾀ種別を選択します。▼でﾌﾟﾙﾀﾞｳﾝﾒﾆｭｰを表示し、選択します。 

④ ｽｹｰﾙ設定ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽ 

PIO 信号の High ﾚﾍﾞﾙのｸﾞﾗﾌの縦軸表示位置を設定します。 

⑤ｵﾌｾｯﾄ設定ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽで設定した表示位置からｽｹｰﾙ設定分上に表示されます。 

⑤ ｵﾌｾｯﾄ設定ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽ 

PIO 信号の Low ﾚﾍﾞﾙのｸﾞﾗﾌの縦軸表示位置を設定します。 

⑥ ｽｹｰﾙ一括設定ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽ 

PIO 信号の High ﾚﾍﾞﾙのｸﾞﾗﾌの縦軸表示位置を全ﾁｬﾝﾈﾙ一括設定します。 

⑦ 全 CH ｵﾌｾｯﾄ設定ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽ 

PIO 信号の Low ﾚﾍﾞﾙのｸﾞﾗﾌの縦軸表示位置を全ﾁｬﾝﾈﾙ一括設定します。 

例えば、100 を設定すると、1 は-100、2 は-200 のように、-100 づつ小さな数値が

設定されます。 

② ① ③ ④ ⑤ 

⑥ 
⑦ 
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(2)PIO 表示設定部 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.29 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(PIO 表示設定部) 

 

① 表示/非表示選択ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽ 

ﾁｪｯｸすると、対応するﾁｬﾝﾈﾙのｸﾞﾗﾌが表示されます。 

ﾁｪｯｸを外すと、非表示となります。 

一括ﾁｪｯｸをﾁｪｯｸすると 1～8 まですべてのﾁｬﾝﾈﾙがﾁｪｯｸされ、レ点が表示されます。 

② IN/OUT 選択ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽ 

ﾓﾆﾀするﾃﾞｰﾀ種別の IN/OUT を選択します。 

③ ﾃﾞｰﾀ種別選択ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽ 

ﾓﾆﾀするﾃﾞｰﾀ種別を選択します。▼でﾌﾟﾙﾀﾞｳﾝﾒﾆｭｰを表示し、選択します。 

④ ｽｹｰﾙ設定ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽ 

PIO 信号の High ﾚﾍﾞﾙのｸﾞﾗﾌの縦軸表示位置を設定します。 

⑤ｵﾌｾｯﾄ設定ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽで設定した表示位置からｽｹｰﾙ設定分上に表示されます。 

⑤ ｵﾌｾｯﾄ設定ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽ 

PIO 信号の Low ﾚﾍﾞﾙのｸﾞﾗﾌの縦軸表示位置を設定します。 

⑥ ｽｹｰﾙ一括設定ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽ 

PIO 信号の High ﾚﾍﾞﾙのｸﾞﾗﾌの縦軸表示位置を全ﾁｬﾝﾈﾙ一括設定します。 

⑦ 全 CH ｵﾌｾｯﾄ設定ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽ 

PIO 信号の Low ﾚﾍﾞﾙのｸﾞﾗﾌの縦軸表示位置を全ﾁｬﾝﾈﾙ一括設定します。 

例えば、100 を設定すると、1 は-100、2 は-200 のように、-100 づつ小さな数値が

設定されます。 

② ① ③ ④ ⑤ 

⑥ 
⑦ 
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〔ｵﾌｾｯﾄ設定とｽｹｰﾙ設定のｸﾞﾗﾌ縦軸表示位置関係〕 

ｵﾌｾｯﾄに設定された位置に信号の Low ﾚﾍﾞﾙが表示されます。 

下の図の例では、1 の信号(赤色)の Low ﾚﾍﾞﾙは、縦軸の-100、2 の信号(青色)の Low ﾚﾍﾞﾙは、

縦軸の-200 に表示されています。 

High ﾚﾍﾞﾙは、Low ﾚﾍﾞﾙの位置に対して、ｽｹｰﾙで設定されている数値分上に表示されます。 

下の図の例では、1 の信号(赤色)の High ﾚﾍﾞﾙは、-50 に表示されています。 

※ 表示/非表示選択ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽで、ﾁｪｯｸされている信号だけが表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.30 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面(PIO 表示) 
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9.5 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面 
注) SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､ERC3､

MSEP､MSCON､MCON､RCON に限り表示できます｡(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降、MSEP は V9.01.00.00

以降、MSCONはV9.02.00.00以降、SCON-CAL/CGALはV9.07.00.00以降、SCON-CB､ACON-CB､DCON-CB､

MCON は V10.00.00.00 以降、PCON-CB は V10.02.00.00 以降、RCON は V13.00.00.00 以降) 

※ ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰについては、次ﾍﾟｰｼﾞを参照してください。 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの通算移動回数と通算走行距離を表示します｡ 

 ･通算移動回数 ｱｸﾁｭｴｰﾀの移動回数の累計を示します｡ 

 ･通算走行距離 ｱｸﾁｭｴｰﾀの走行距離の累計を示します｡通算走行距離の単位を km または m に切

り替えることができます。 

 
 
 
 
 
 
 

図 9.31 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面 km 表示(PCON-CFA､CFB 以外） 図 9.32 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面 m表示(PCON-CFA､CFB 以外） 
 

PCON-CFA ｺﾝﾄﾛｰﾗの場合は、さらに以下の項目が表示されます。 

・FAN 通算駆動時間 ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾌｧﾝの通算駆動時間を示します。 

 
 
 
 
 
 
 

図 9.33 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面 km 表示(PCON-CFA､CFB) 図 9.34 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面 m 表示(PCON-CFA､CFB) 
 

(1)通算移動回数､通算走行距離の変更 

通算移動回数または通算走行距離のﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報更新ﾃﾞｰﾀに数値を設定し､更新をｸﾘｯｸすると､

通算移動回数または通算走行距離が変更されます｡ (ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力が必要です。) 

(注) 通算移動回数､通算走行距離の変更を、お客様が、行うことはできません。 

‘0’(ｾﾞﾛ)にﾘｾｯﾄする場合は、ﾒｲﾝﾒﾆｭｰの[設定]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗ設定]→[ｱｸﾁｭｴｰﾀ交換]で行っ

てください。ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ 5119 を入力し、OK を押すと、‘0’にﾘｾｯﾄされます。 

(2)通算移動回数と通算走行距離回数の目標値について 

通算移動回数と通算走行距離回数の目標値を､設定しますと､目標値を超えた場合､ﾒｯｾｰｼﾞﾚﾍﾞ

ﾙのｱﾗｰﾑを発生させることができます｡設定した目標値は､以下のﾊﾟﾗﾒｰﾀに格納されます｡ 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No. 名称 
147 通算移動回数目標値 

148 通算走行距離目標値 

ﾒｯｾｰｼﾞﾚﾍﾞﾙのｱﾗｰﾑ 
ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ 名称 内容 

4E 移動回数目標値ｵｰﾊﾞｰ 通算移動回数が、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.147 に設定
した目標値を超えた場合に発生します。 

4F 走行距離目標値ｵｰﾊﾞｰ 通算走行距離が、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.148 に設定
した目標値を超えた場合に発生します。 

  

  

ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報 

更新ﾃﾞｰﾀ 

km、m 

表示切換え 
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9.5 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面 
注) SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CB､PCON-CA､PCON-CB､ACON-CA､ACON-CB､DCON-CA､DCON-CB､ERC3､

MSEP､MSCON､MCON､RCON に限り表示できます｡(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降、MSEP は V9.01.00.00

以降、MSCONはV9.02.00.00以降、SCON-CAL/CGALはV9.07.00.00以降、SCON-CB､ACON-CB､DCON-CB､

MCON は V10.00.00.00 以降、PCON-CB は V10.02.00.00 以降、RCON は V13.00.00.00 以降) 

※ ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰについては、次ﾍﾟｰｼﾞを参照してください。 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの通算移動回数と通算走行距離を表示します｡ 

 ･通算移動回数 ｱｸﾁｭｴｰﾀの移動回数の累計を示します｡ 

 ･通算走行距離 ｱｸﾁｭｴｰﾀの走行距離の累計を示します｡通算走行距離の単位を km または m に切

り替えることができます。 

 
 
 
 
 
 
 

図 9.31 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面 km 表示(PCON-CFA､CFB 以外） 図 9.32 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面 m表示(PCON-CFA､CFB 以外） 
 

PCON-CFA ｺﾝﾄﾛｰﾗの場合は、さらに以下の項目が表示されます。 

・FAN 通算駆動時間 ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾌｧﾝの通算駆動時間を示します。 

 
 
 
 
 
 
 

図 9.33 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面 km 表示(PCON-CFA､CFB) 図 9.34 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面 m 表示(PCON-CFA､CFB) 
 

(1)通算移動回数､通算走行距離の変更 

通算移動回数または通算走行距離のﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報更新ﾃﾞｰﾀに数値を設定し､更新をｸﾘｯｸすると､

通算移動回数または通算走行距離が変更されます｡ (ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力が必要です。) 

(注) 通算移動回数､通算走行距離の変更を、お客様が、行うことはできません。 

‘0’(ｾﾞﾛ)にﾘｾｯﾄする場合は、ﾒｲﾝﾒﾆｭｰの[設定]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗ設定]→[ｱｸﾁｭｴｰﾀ交換]で行っ

てください。ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ 5119 を入力し、OK を押すと、‘0’にﾘｾｯﾄされます。 

(2)通算移動回数と通算走行距離回数の目標値について 

通算移動回数と通算走行距離回数の目標値を､設定しますと､目標値を超えた場合､ﾒｯｾｰｼﾞﾚﾍﾞ

ﾙのｱﾗｰﾑを発生させることができます｡設定した目標値は､以下のﾊﾟﾗﾒｰﾀに格納されます｡ 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No. 名称 
147 通算移動回数目標値 

148 通算走行距離目標値 

ﾒｯｾｰｼﾞﾚﾍﾞﾙのｱﾗｰﾑ 
ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞ 名称 内容 

4E 移動回数目標値ｵｰﾊﾞｰ 通算移動回数が、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.147 に設定
した目標値を超えた場合に発生します。 

4F 走行距離目標値ｵｰﾊﾞｰ 通算走行距離が、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.148 に設定
した目標値を超えた場合に発生します。 

  

  

ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報 

更新ﾃﾞｰﾀ 

km、m 

表示切換え 
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◎ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰの場合(ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V12.00.00.00 以降) 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの通算移動回数と通算走行距離を表示します｡ 

･ 通算移動回数 ｱｸﾁｭｴｰﾀの移動回数の累計を示します｡ 

･ 通算走行距離 ｱｸﾁｭｴｰﾀの走行距離の累計を示します｡ 

通算走行距離の単位を km または m に切り替えることができます。 

※ EC ﾛｰﾀﾘｰの場合は、往復回数(0 度⇔180 度往復動作)。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.35 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面(ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰ) 
 

(1)通算移動回数､通算走行距離の変更  

通算移動回数または通算走行距離のﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報更新ﾃﾞｰﾀに数値を設定し､更新ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸ

すると､通算移動回数または通算走行距離が変更されます｡（ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力が必要です。） 

(2)通算移動回数と通算走行距離回数の目標値について 

通算移動回数と通算走行距離回数の目標値を 0 以外に設定すると､目標値を超えた場合に 

ﾒｯｾｰｼﾞﾚﾍﾞﾙのｱﾗｰﾑ(ﾒﾝﾃﾅﾝｽ警告 1/ﾒﾝﾃﾅﾝｽ警告 2)を表示します｡ 

目標値は、ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報更新ﾃﾞｰﾀに数値を設定し､更新ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸして設定します。 

 

過負荷警告ﾛｰﾄﾞﾚﾍﾞﾙ比 

過負荷ｱﾗｰﾑとなるﾓｰﾀ推定上昇温度を 100%とし、本画面で設定した比率をﾓｰﾀ温度が超えた時、

過負荷警告として緑色の LED が点滅するとともに、ﾒﾝﾃﾅﾝｽ警告 3 画面を表示します。 

過負荷警告ﾚﾍﾞﾙの設定 

過負荷警告ﾚﾍﾞﾙのﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報更新ﾃﾞｰﾀに数値を設定し､更新ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると設定します。 

100 を設定すると判定を行いません。 

 

 

【通算走行距離回数の使用例】 

例として、RCPW ﾛｯﾄﾞﾀｲﾌﾟｱｸﾁｭｴｰﾀでは、3ヶ月以内に走行距離が300km 超えるものは、定期

点検で、300km ごとにｽｸﾚｰﾊﾟ部にｸﾞﾘｰｽ補給を行うことを推奨しています。 

(超えないものは、3ヶ月毎に補給) 

この場合、最初の稼動時、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.148 に、’300’を設定していただくと、走行距離300km

を超えた時点で、ｱﾗｰﾑによりｸﾞﾘｰｽ補給の時期を知ることができます。 

以降、ｸﾞﾘｰｽ補給時、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.148 に、600、900‥‥と、補給を行う走行距離間隔300km

を加えた数字を設定することにより、ｸﾞﾘｰｽ補給の時期を継続して知ることができます。 

ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報更新ﾃﾞｰﾀ 

km､m 表示切換え 
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◎ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰの場合(200V AC ｻｰﾎﾞﾓｰﾀｰ ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.02.00.00 以降、ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀｰ ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ

 V13.02.02.00 以降) 

ﾒﾝﾃﾅﾝｽ画面に動作音調整機能が追加されました。 

 動作音調整 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、動作音調整画面が表示されます。 

動作音調整画面では、0～14 のﾚﾍﾞﾙを設定できます。 

異音が発生する、特に、停止時や低速時(50mm/sec 以下)に際立って高音の異音が発生する場

合、ﾚﾍﾞﾙを 1 つ上げて、 設定 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしてください。ﾚﾍﾞﾙを 1 つずつ上げてみてくださ

い。異音が収まる場合があります。 

ただし、ﾚﾍﾞﾙの設定値を大きくしすぎると、振動を発生する場合があります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.36 動作音調整画面 
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◎ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰの場合(200V AC ｻｰﾎﾞﾓｰﾀｰ ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.02.00.00 以降、ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀｰ ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ

 V13.02.02.00 以降) 

ﾒﾝﾃﾅﾝｽ画面に動作音調整機能が追加されました。 

 動作音調整 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、動作音調整画面が表示されます。 

動作音調整画面では、0～14 のﾚﾍﾞﾙを設定できます。 

異音が発生する、特に、停止時や低速時(50mm/sec 以下)に際立って高音の異音が発生する場

合、ﾚﾍﾞﾙを 1 つ上げて、 設定 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしてください。ﾚﾍﾞﾙを 1 つずつ上げてみてくださ

い。異音が収まる場合があります。 

ただし、ﾚﾍﾞﾙの設定値を大きくしすぎると、振動を発生する場合があります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.36 動作音調整画面 
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◎RCON の場合(ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.00.00.00 以降) 

ｺﾝﾄﾛｰﾗ/ｱｸﾁｭｴｰﾀともにｱｸﾁｭｴｰﾀ認識機能をｻﾎﾟｰﾄしている場合は、前ﾍﾟｰｼﾞのｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰの表示に

加え、給油後走行距離、給油時刻、ｱｸﾁｭｴｰﾀ交換時刻を表示します。 

各項目の数値を設定し、 更新 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると各項目の数値が変更されます。 

 

 
図 9.37 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面(RCON) 

 

また、給油時にﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面で表示される「給油時刻」を現在時刻に更新し、給油後走行

距離を 0 にﾘｾｯﾄすることができます。ﾒｲﾝ画面の[設定]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗ設定]→[給油日時更新]ﾒﾆｭｰ

を選択することにより実行できます。 

 

 
図 9.38 給油日時更新ﾒﾆｭｰ 
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9.6 ｹﾞｰﾄｳｪｲﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ 

（注）RCP6S のｹﾞｰﾄｳｪｲﾕﾆｯﾄに限り表示できます。 

V10.02.00.00 から V11.00.00.00 以前のﾊﾞｰｼﾞｮﾝの場合は、駆動源消費電流値が表示されます。 

V11.00.00.00 以降は、駆動源消費電流値のﾓﾆﾀが可能となります。 

 

ﾓﾆﾀする場合には、ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾓﾆﾀ]→[ｹﾞｰﾄｳｪｲﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ]を選択します。 

 

〔1〕V10.02.00.00 から V11.00.00.00 以前のﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

画面が表示された時から電流値〔A〕が表示されます。 

瞬時値は、ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄの取得周期（約 80msec）で取得している非ﾊﾞｯﾌｧﾘﾝｸﾞﾃﾞｰﾀです。 

 

 

図 9.39 駆動源消費電流値画面 

 

 

① 電流値〔A〕 

各軸の駆動源消費電流の瞬時値を表示します。 

② 全軸合計〔A〕 

全軸合計の駆動源消費電流の瞬時値を表示します。 

③ 合計最大〔A〕 

電源投入時からの全軸合計のﾋﾟｰｸ値を表示します。 

 ｸﾘｱ ﾎﾞﾀﾝでｸﾘｱできます。 

 

① 

② 
③ 
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9.6 ｹﾞｰﾄｳｪｲﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ 

（注）RCP6S のｹﾞｰﾄｳｪｲﾕﾆｯﾄに限り表示できます。 

V10.02.00.00 から V11.00.00.00 以前のﾊﾞｰｼﾞｮﾝの場合は、駆動源消費電流値が表示されます。 

V11.00.00.00 以降は、駆動源消費電流値のﾓﾆﾀが可能となります。 

 

ﾓﾆﾀする場合には、ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾓﾆﾀ]→[ｹﾞｰﾄｳｪｲﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ]を選択します。 

 

〔1〕V10.02.00.00 から V11.00.00.00 以前のﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

画面が表示された時から電流値〔A〕が表示されます。 

瞬時値は、ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄの取得周期（約 80msec）で取得している非ﾊﾞｯﾌｧﾘﾝｸﾞﾃﾞｰﾀです。 

 

 

図 9.39 駆動源消費電流値画面 

 

 

① 電流値〔A〕 

各軸の駆動源消費電流の瞬時値を表示します。 

② 全軸合計〔A〕 

全軸合計の駆動源消費電流の瞬時値を表示します。 

③ 合計最大〔A〕 

電源投入時からの全軸合計のﾋﾟｰｸ値を表示します。 

 ｸﾘｱ ﾎﾞﾀﾝでｸﾘｱできます。 

 

① 

② 
③ 
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〔2〕V11.00.00.00 以降のﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

駆動源消費電流値の表示の左側にﾓﾆﾀ画面が追加されました。 

電流値〔A〕、全軸合計〔A〕、合計最大〔A〕の表示は、V11.00.00.00 以前と同じです。 

ﾓﾆﾀ開始ﾎﾞﾀﾝ  を押すと、ﾓﾆﾀが開始されます。 

駆動源消費電流値も、ﾓﾆﾀ開始ﾎﾞﾀﾝ  が押されてから表示が開始されます。 

軸 No.数に関係なく、最大約 10 分間記録できます。 

 

 

 

図 9.40 駆動源消費電流値ﾓﾆﾀ画面 

 

①  波形表示 

⑦ﾁｬｰﾄに表示する軸 No.を選択します。ﾓﾆﾀする軸 No.の□をｸﾘｯｸし、ﾚ点を表示して

ください。ﾚ点が表示された軸 No.がﾓﾆﾀ表示されます。 

② 全ﾁｪｯｸ/全解除 

 全ﾁｪｯｸ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、全軸 No.が選択されます。すべての軸 No.にﾚ点が表示さ

れます。 

 全解除 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、全軸 No.が解除されます。すべての軸 No.のﾚ点が解除さ

れ、空欄となります。 

② ﾓﾆﾀ開始ﾎﾞﾀﾝ 

ﾓﾆﾀと駆動源消費電流値の表示が開始されます。 

⑥ﾓﾆﾀ開始時[合計最大]ｸﾘｱ有のﾁｪｯｸ（ﾚ点）が付いているときは、ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ開始前に、

合計最大値〔A〕をｸﾘｱしてからﾓﾆﾀを開始します。 

④ ﾓﾆﾀ停止ﾎﾞﾀﾝ   

ﾓﾆﾀを停止します。 

⑤ 縦/横軸拡大/縮小ﾎﾞﾀﾝ         

ﾎﾞﾀﾝを押している間は縦/横軸の拡大/縮小を続け、ﾎﾞﾀﾝを離すと停止します。 

①  

②  ③  ④  ⑤  ⑥  

⑦  
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⑥ ﾓﾆﾀ開始時[合計最大]ｸﾘｱ有 ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽ 

ﾁｪｯｸ（ﾚ点）が付いているときは、ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ開始前に、合計最大値〔A〕をｸﾘｱしてから

ﾓﾆﾀを開始します。 

⑦ ﾁｬｰﾄ 

軸 No.で選択した電流値〔A〕を、波形表示します。 

電流値〔A〕は、各軸の駆動源消費電流値〔A〕です。 

縦軸は電流値〔A〕、横軸は時間〔msec〕となります。 

波形の線色は、以下の通りです。 
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⑥ ﾓﾆﾀ開始時[合計最大]ｸﾘｱ有 ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽ 

ﾁｪｯｸ（ﾚ点）が付いているときは、ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ開始前に、合計最大値〔A〕をｸﾘｱしてから

ﾓﾆﾀを開始します。 

⑦ ﾁｬｰﾄ 

軸 No.で選択した電流値〔A〕を、波形表示します。 

電流値〔A〕は、各軸の駆動源消費電流値〔A〕です。 

縦軸は電流値〔A〕、横軸は時間〔msec〕となります。 

波形の線色は、以下の通りです。 
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9.7 ﾈｯﾄﾜｰｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ 

※対応ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ：V11.00.00.00 以降 

※以下のﾀｲﾌﾟのｺﾝﾄﾛｰﾗには、対応しません。 

・MECHATROLINK Ⅲなどのﾓｰｼｮﾝﾀｲﾌﾟのﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ 

・多軸ｺﾝﾄﾛｰﾗ：MCON-C/CG､MSEP-C､MSCON-C､RCON 

・PLC 機能を組み込んだｺﾝﾄﾛｰﾗ：MCON-LC/LCG､MSEP-LC､SCON-LC/LCG 

 

ﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ対応ｺﾝﾄﾛｰﾗで、以下のﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定が行われている場合は、上位の PLC とﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ

で授受しているﾃﾞｰﾀをﾓﾆﾀすることができます。 

ﾓﾆﾀ画面表示中にｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄを行った場合は、ﾓﾆﾀ画面は閉じられます。 

ﾕｰｻﾞｰﾊﾟﾗﾒｰﾀ No. 名称 設定値(注 1) 

84 ﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ動作ﾓｰﾄﾞ 0 以外 

87 ﾈｯﾄﾜｰｸﾀｲﾌﾟ 0 以外 

注 1 設定できる値は、ｺﾝﾄﾛｰﾗにより異なります。 

 

 

9.7.1 ﾓﾆﾀ画面表示方法 

以下の方法で、ﾓﾆﾀ画面を表示することができます。 

また、0A3 ｴﾗｰ(位置指令情報ﾃﾞｰﾀ異常)が発生した場合、ｺﾝﾄﾛｰﾗが AUTO ﾓｰﾄﾞ時には自動的に 

ﾓﾆﾀ画面が表示されます。 

番号 表示方法 

１ ﾒｲﾝ画面のﾒｲﾝﾒﾆｭｰから表示 

２ ﾒｲﾝ画面のﾂﾘｰﾋﾞｭｰから表示 

３ 軸ｽﾃｰﾀｽ画面から表示 

４ ﾈｯﾄﾜｰｸ情報画面から表示 

５ 
0A3 ｴﾗｰ(位置指令情報ﾃﾞｰﾀ異常)が発生した場合、ｺﾝﾄﾛｰﾗが AUTO ﾓｰﾄﾞ時には

自動的に表示 
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【ﾒｲﾝ画面のﾒｲﾝﾒﾆｭｰからの表示】 

① ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾓﾆﾀ]→[ﾈｯﾄﾜｰｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ]を選択します。 

(注)ｵﾝﾗｲﾝ時に選択可能です。 

(注)ﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ対応以外のｺﾝﾄﾛｰﾗや No.84、87 のﾊﾟﾗﾒｰﾀが 0 となっているｺﾝﾄﾛｰﾗなどﾓﾆﾀ画

面が表示できないｺﾝﾄﾛｰﾗだけが接続されている場合、選択した時点で、「選択軸があ

りません」のﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。 

 

図 9.41 ﾒｲﾝﾒﾆｭｰ画面 

 

② ﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ対応ｺﾝﾄﾛｰﾗで、No.84、87 のﾊﾟﾗﾒｰﾀが 0 以外の設定となっているｺﾝﾄﾛｰﾗが 1 軸の

場合、ﾓﾆﾀ画面が表示されます。 

ｺﾝﾄﾛｰﾗが複数軸の場合、軸選択画面が表示されます。 

ﾓﾆﾀ画面を表示したい軸を選択してください。ﾓﾆﾀ画面が表示されます。 

 

 
図 9.42 軸選択画面 
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【ﾒｲﾝ画面のﾒｲﾝﾒﾆｭｰからの表示】 

① ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[ﾓﾆﾀ]→[ﾈｯﾄﾜｰｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ]を選択します。 

(注)ｵﾝﾗｲﾝ時に選択可能です。 

(注)ﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ対応以外のｺﾝﾄﾛｰﾗや No.84、87 のﾊﾟﾗﾒｰﾀが 0 となっているｺﾝﾄﾛｰﾗなどﾓﾆﾀ画

面が表示できないｺﾝﾄﾛｰﾗだけが接続されている場合、選択した時点で、「選択軸があ

りません」のﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。 

 

図 9.41 ﾒｲﾝﾒﾆｭｰ画面 

 

② ﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ対応ｺﾝﾄﾛｰﾗで、No.84、87 のﾊﾟﾗﾒｰﾀが 0 以外の設定となっているｺﾝﾄﾛｰﾗが 1 軸の

場合、ﾓﾆﾀ画面が表示されます。 

ｺﾝﾄﾛｰﾗが複数軸の場合、軸選択画面が表示されます。 

ﾓﾆﾀ画面を表示したい軸を選択してください。ﾓﾆﾀ画面が表示されます。 

 

 
図 9.42 軸選択画面 
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【ﾒｲﾝ画面のﾂﾘｰﾋﾞｭｰから表示】 

ﾂﾘｰﾋﾞｭｰのﾈｯﾄﾜｰｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀを選択します。 

ﾓﾆﾀ画面が表示されます。 

(注) ﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ対応ｺﾝﾄﾛｰﾗの場合、ﾂﾘｰﾋﾞｭｰに「ﾈｯﾄﾜｰｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ」が表示されます。 

(注) No.84、87 のﾊﾟﾗﾒｰﾀが 0 の場合は、選択してもﾓﾆﾀ画面は表示されません。  

 

図 9.43 ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ画面 

 

【軸ｽﾃｰﾀｽ画面から表示】 

軸ｽﾃｰﾀｽ画面のﾈｯﾄﾜｰｸﾓﾆﾀを選択します。 

ﾓﾆﾀ画面が表示されます。 

(注)ﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ対応以外のｺﾝﾄﾛｰﾗや No.84、87 のﾊﾟﾗﾒｰﾀが 0 となっているｺﾝﾄﾛｰﾗなどﾓﾆﾀ画面

が表示できないｺﾝﾄﾛｰﾗだけが接続されている場合、 

｢ﾈｯﾄﾜｰｸﾓﾆﾀ」のﾀﾌﾞは表示されません。 

 

図 9.44 軸ｽﾃｰﾀｽ画面 
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【ﾈｯﾄﾜｰｸ情報画面から表示】 

ﾈｯﾄﾜｰｸ情報画面のﾈｯﾄﾜｰｸﾓﾆﾀを選択します。 

ﾓﾆﾀ画面が表示されます。 

(注) ﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ対応以外のｺﾝﾄﾛｰﾗや No.84、87 のﾊﾟﾗﾒｰﾀが 0 となっている 

ｺﾝﾄﾛｰﾗなどﾓﾆﾀ画面が表示できないｺﾝﾄﾛｰﾗだけが接続されている場合、 

「ﾈｯﾄﾜｰｸﾓﾆﾀ」のﾎﾞﾀﾝは表示されません。 

 

図 9.45 ﾈｯﾄﾜｰｸ情報画面 
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【ﾈｯﾄﾜｰｸ情報画面から表示】 

ﾈｯﾄﾜｰｸ情報画面のﾈｯﾄﾜｰｸﾓﾆﾀを選択します。 

ﾓﾆﾀ画面が表示されます。 

(注) ﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ対応以外のｺﾝﾄﾛｰﾗや No.84、87 のﾊﾟﾗﾒｰﾀが 0 となっている 

ｺﾝﾄﾛｰﾗなどﾓﾆﾀ画面が表示できないｺﾝﾄﾛｰﾗだけが接続されている場合、 

「ﾈｯﾄﾜｰｸﾓﾆﾀ」のﾎﾞﾀﾝは表示されません。 

 

図 9.45 ﾈｯﾄﾜｰｸ情報画面 
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9.7.2 ﾓﾆﾀ画面 

以下のﾓﾆﾀ画面が表示されます。 

 

 

 
 

 

 

図 9.46 ﾈｯﾄﾜｰｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ画面 

 

① 画面ｷｬﾌﾟｼｮﾝ 

ﾈｯﾄﾜｰｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ[X]と表示されます。 

X の部分は、対象ｺﾝﾄﾛｰﾗおよびﾂｰﾙの設定によって、軸 No、軸名称、軸 No+軸名称いずれかが

表示されます。 

 

② ﾈｯﾄﾜｰｸ設定部 

ﾓﾆﾀ情報に関連するﾊﾟﾗﾒｰﾀの設定状態が表示されます。 

 

表示項目 

番号 項目 備考 

１ ﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ動作ﾓｰﾄﾞ  

２ ﾌｨｰﾙﾄﾞﾊﾞｽ出力ﾌｫｰﾏｯﾄ  

３ ﾊｰﾌ直値ﾓｰﾄﾞ速度単位 ﾊｰﾌ直値ﾓｰﾄﾞ以外非表示 

 ① 

⑤ 

⑥ 

④ 

③ 

② 
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③ 入力ﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ部 

受け取ったﾃﾞｰﾀ(PLC→ｺﾝﾄﾛｰﾗ)の内容、値、入力範囲を表示します。表示する値に関しては、

授受したﾃﾞｰﾀの生ﾃﾞｰﾀではなく、ﾃﾞｰﾀのｽﾜｯﾌﾟや単位変換を行って表示しています。 

表示されるﾃﾞｰﾀは、対象ｺﾝﾄﾛｰﾗと動作ﾓｰﾄﾞに応じた内容となります。使用するﾈｯﾄﾜｰｸの取扱

説明書の入出力信号割付の項目を参照してください。 

このうち、占有情報に関しては非表示となります。 

 

④ 出力ﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ 

送ったﾃﾞｰﾀ(ｺﾝﾄﾛｰﾗ→PLC)の内容、値を表示します。入力ﾓﾆﾀと同様、表示する値にはﾃﾞｰﾀの

ｽﾜｯﾌﾟや単位変換を行って表示しています。 

入力ﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ部と同様、表示されるﾃﾞｰﾀは、対象ｺﾝﾄﾛｰﾗと動作ﾓｰﾄﾞに応じた内容となります。

使用するﾈｯﾄﾜｰｸの取扱説明書の入出力信号割付の項目を参照してください。 

このうち、占有情報に関しては非表示となります。 

 

⑤ 信号ﾃﾞｰﾀ表示形式部 

制御信号、状態信号の表示を、2 進数で表示するか 16 進数で表示するか選択できます。 

 

⑥ 閉じるﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、本画面を終了することができます。 

 



 

9.
モ
ニ
タ

 

- 164 - 

③ 入力ﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ部 

受け取ったﾃﾞｰﾀ(PLC→ｺﾝﾄﾛｰﾗ)の内容、値、入力範囲を表示します。表示する値に関しては、

授受したﾃﾞｰﾀの生ﾃﾞｰﾀではなく、ﾃﾞｰﾀのｽﾜｯﾌﾟや単位変換を行って表示しています。 

表示されるﾃﾞｰﾀは、対象ｺﾝﾄﾛｰﾗと動作ﾓｰﾄﾞに応じた内容となります。使用するﾈｯﾄﾜｰｸの取扱

説明書の入出力信号割付の項目を参照してください。 

このうち、占有情報に関しては非表示となります。 

 

④ 出力ﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ 

送ったﾃﾞｰﾀ(ｺﾝﾄﾛｰﾗ→PLC)の内容、値を表示します。入力ﾓﾆﾀと同様、表示する値にはﾃﾞｰﾀの

ｽﾜｯﾌﾟや単位変換を行って表示しています。 

入力ﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ部と同様、表示されるﾃﾞｰﾀは、対象ｺﾝﾄﾛｰﾗと動作ﾓｰﾄﾞに応じた内容となります。

使用するﾈｯﾄﾜｰｸの取扱説明書の入出力信号割付の項目を参照してください。 

このうち、占有情報に関しては非表示となります。 

 

⑤ 信号ﾃﾞｰﾀ表示形式部 

制御信号、状態信号の表示を、2 進数で表示するか 16 進数で表示するか選択できます。 

 

⑥ 閉じるﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、本画面を終了することができます。 
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9.8 電源ﾕﾆｯﾄ情報画面 

ﾒｲﾝ画面の[ﾓﾆﾀ]→[電源ﾕﾆｯﾄ]選択により PSA-24 電源ﾕﾆｯﾄ情報画面を表示します。 

(ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.00.00.00 以降) 

RCON ｹﾞｰﾄｳｪｲﾕﾆｯﾄと PSA-24 電源ﾕﾆｯﾄが接続され、Modbus による通信を行える場合、 

電源ﾕﾆｯﾄの電源ﾃﾞｰﾀを表示します。 

 

 [表示項目] 

出力電圧、補助巻線電圧、ﾋﾟｰｸﾎｰﾙﾄﾞ電圧、出力電流、ﾋﾟｰｸﾎｰﾙﾄﾞ電流、負荷率、 

ﾋﾟｰｸﾎｰﾙﾄﾞ負荷率、FAN 回転速度、PCB 温度、通算通電時間 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 9.47 電源ﾕﾆｯﾄ情報画面 – 電源ﾃﾞｰﾀ 

 

 

取得した電源ﾕﾆｯﾄのｽﾃｰﾀｽにより背景色が変化します。 

補助巻線電圧 ：15V 以上なら黄緑、10V 以下なら白 

負荷率    ：330W ﾌｧﾝ付なら黄緑、220W ﾌｧﾝなしなら白 

FAN 回転速度 ：ﾌｧﾝなしはｸﾞﾚｰ、ﾌｧﾝ正常時は白、警告時は黄、異常時は赤 
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10. 設定 

10.1 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面 

ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→[ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定]を選択します｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 10.1 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面 

①ﾎﾟｰﾄ 

をｸﾘｯｸすると､ｺﾝﾄﾛｰﾗとの通信を行うｼﾘｱﾙﾎﾟｰﾄの一覧が表示されます｡一覧の中から選択

します｡「すべて表示」にレ点を入れていない場合は、自動検出した COM ﾎﾟｰﾄが表示されます。 

レ点を入れた場合は、すべての COM ﾎﾟｰﾄが表示されます。 

②ﾎﾞｰﾚｰﾄ 

をｸﾘｯｸすると､通信ﾎﾞｰﾚｰﾄの一覧表が表示されます｡一覧の中から選択します｡ 

※ここで選択したﾎﾞｰﾚｰﾄは､本ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝがｺﾝﾄﾛｰﾗとの通信を行う為だけのものです｡ｺﾝﾄﾛｰﾗ

の通信速度ﾊﾟﾗﾒｰﾀとは関係ありません｡ 

③最終軸番号 

をｸﾘｯｸすると､軸番号の一覧が表示されます｡接続軸ﾁｪｯｸの対象とする最終の軸番号を選

択します｡ 

※ここで選択された軸番号以降の軸に対しては接続軸ﾁｪｯｸが行われません｡接続軸の軸番号

をご確認のうえ､適切な軸番号を選択してください｡ 

④ﾊﾟﾙｽ列ﾓｰﾄﾞ時表示単位 

をｸﾘｯｸすると､ﾊﾟﾙｽ列ﾓｰﾄﾞ時の表示単位｢mm｣､｢pulse｣が表示されます｡ 

PCON-PL/PO などﾊﾟﾙｽ列入力ｺﾝﾄﾛｰﾗの場合､ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面(図 9.1)の現在位置などの単位が変更

できます｡ 

⑤簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ開始位置（V8.03.00.00 以降） 

をｸﾘｯｸすると、簡易ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑをｶｰｿﾙ位置から開始するか、ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ先頭から開始するかを選

択できます。 

⑥ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ表示方法（V8.03.00.00以降） 

をｸﾘｯｸすると、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面を表示したときのﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの表示方法を簡易表示

か通常表示かを選択できます。 

⑦推奨範囲外入力時警告（V8.03.00.00以降） 

をｸﾘｯｸすると、ﾊﾟﾗﾒｰﾀやﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力時に、入力された値が推奨範囲外で異音や振動

の原因となる場合にだす警告の表示/非表示を切り替えることができます。 

⑧ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀﾌｧｲﾙ保存形式（V8.03.00.00以降） 

をｸﾘｯｸすると、ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面でﾓﾆﾀしたﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙ保存する際のﾌｧｲﾙ形式を設定できます。 

① 
② 
③ 
④ 
⑤ 
⑥ 
⑦ 
 

 
⑧ 
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上記①～③のいずれかを変更後､｢OK｣をｸﾘｯｸすると図 10.2 の再接続確認画面が表示されます｡ 

変更内容を反映させるには｢はい｣を選択し､再接続を行ってください｡ 

※変更内容はｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ再起動後または再接続実行後から有効となります｡ 

 
図 10.2 再接続確認画面 

ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降、ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面で、ﾂﾘｰﾋﾞｭｰなどに表示される軸表示に、設定

した軸名称を表示することができます。 

 

 

 

 

 

図 10.3 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面(軸名称表示設定)（ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降） 

⑨軸名称表示設定 

本ﾎﾞﾀﾝを押すと、軸表示画面が表示されます。 

ﾂﾘｰﾋﾞｭｰなどに表示される軸表示の設定を行うことができます。 

【軸表示の設定】 

■設定内容 

① ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ軸表示：ﾒｲﾝ画面のﾂﾘｰﾋﾞｭｰの各軸の表示を軸 No.、軸名称

または軸 No.との組み合わせから選択できます。 

② ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ機種名表示：ｺﾝﾄﾛｰﾗ名の表示、非表示を選択できます。 

③ ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ経過時間表示：ｺﾝﾄﾛｰﾗ起動からの経過時間の表示、非表

示を選択できます。 

④ 画面ﾀｲﾄﾙ軸表示：ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集画面やﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面など各

画面起動時に画面ﾀｲﾄﾙに追記している軸 No.の表示を軸 No.、軸

名称または軸 No.との組み合わせから選択できます。 

⑤ 保存ﾌｧｲﾙ名初期表示：ﾊﾟﾗﾒｰﾀやﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙ保存する際に

初期表示されるﾌｧｲﾙ名を軸 No.、軸名称または軸 No.との組み合

わせから選択できます。 

 

⑨ 

図 10.4 軸名称表示設定画面 



 

10.
設
定

 

 - 168 -

 

上記①～③のいずれかを変更後､｢OK｣をｸﾘｯｸすると図 10.2 の再接続確認画面が表示されます｡ 

変更内容を反映させるには｢はい｣を選択し､再接続を行ってください｡ 

※変更内容はｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ再起動後または再接続実行後から有効となります｡ 

 
図 10.2 再接続確認画面 

ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降、ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面で、ﾂﾘｰﾋﾞｭｰなどに表示される軸表示に、設定

した軸名称を表示することができます。 

 

 

 

 

 

図 10.3 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面(軸名称表示設定)（ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降） 

⑨軸名称表示設定 

本ﾎﾞﾀﾝを押すと、軸表示画面が表示されます。 

ﾂﾘｰﾋﾞｭｰなどに表示される軸表示の設定を行うことができます。 

【軸表示の設定】 

■設定内容 

① ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ軸表示：ﾒｲﾝ画面のﾂﾘｰﾋﾞｭｰの各軸の表示を軸 No.、軸名称

または軸 No.との組み合わせから選択できます。 

② ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ機種名表示：ｺﾝﾄﾛｰﾗ名の表示、非表示を選択できます。 

③ ﾂﾘｰﾋﾞｭｰ経過時間表示：ｺﾝﾄﾛｰﾗ起動からの経過時間の表示、非表

示を選択できます。 

④ 画面ﾀｲﾄﾙ軸表示：ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集画面やﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面など各

画面起動時に画面ﾀｲﾄﾙに追記している軸 No.の表示を軸 No.、軸

名称または軸 No.との組み合わせから選択できます。 

⑤ 保存ﾌｧｲﾙ名初期表示：ﾊﾟﾗﾒｰﾀやﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙ保存する際に

初期表示されるﾌｧｲﾙ名を軸 No.、軸名称または軸 No.との組み合

わせから選択できます。 

 

⑨ 

図 10.4 軸名称表示設定画面 
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【軸名称の設定／編集】 

軸名称の設定または編集はﾒｲﾝ画面のﾂﾘｰﾋﾞｭｰを右ｸﾘｯｸして表示されるﾎﾟｯﾌﾟｱｯﾌﾟﾒﾆｭｰから軸

名称設定画面を起動して行います。 

 

 
図 10.5 ﾒｲﾝ画面のﾂﾘｰﾋﾞｭｰで軸表示部分を右ｸﾘｯｸ 

 

 
図 10.6 軸名称設定画面 

 

軸名称として設定可能な文字数は半角12文字(全角6文字)です。何も設定しない場合は軸No.

が表示されます。 
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ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降、ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面で、SCON-CB ｺﾝﾄﾛｰﾗに限り、ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀのﾃﾞｰﾀ取得

を高速化する設定が行えます。 

高速化すると、ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀのｸﾞﾗﾌ表示(更新)が速くなります。 

 

 

 

 

 

 

 

図 10.7 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面(ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ高速化) 

① PC ﾀｲﾏ高精度化 ： ﾊﾟｿｺﾝ内のﾀｲﾏ動作をｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ起動時に高精度にするか選択します。

SCON-CB および SCON-CB 以外の機種も有効の設定にしてください。 

② ﾆﾀﾘﾝｸﾞﾃﾞｰﾀ取得方法 ： ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ時のﾃﾞｰﾀ取得を低/中/高速から選択します。 

高速を設定すると、ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀの表示(更新)が速くなります。 

SCON-CB 以外の機種は設定に関わらず、低速の動作となります。 

③ 受信完了判定延長時間 ： ①②の設定で通常の通信が正常に行えない場合に調整用として 

設定します。(単位は[ﾐﾘ秒]) 

ﾊﾟｿｺﾝとｺﾝﾄﾛｰﾗが接続できない場合は、少しずつ大きい値を設定し、

再接続を行ってみてください。 

注意: 1.高速化ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ機能を使用する場合は、以下の点に注意してください。 

(1) SCON-CB(ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ高速化対応ｺﾝﾄﾛｰﾗ)とｹﾞｰﾄｳｪｲ機能付きｺﾝﾄﾛｰﾗ※1が接続されて

いる場合は、ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ高速化は使用できません。 

以下の①、②のどちらかを行ってください。 

いずれの対処も行わずにｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ高速化を使用すると正常に通信を行う事がで

きなくなります。 

① ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定でﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞﾃﾞｰﾀ取得方法を「低速」に設定してください。 

(高速化ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ機能を無効にしてください。) 

② SCON-CBでｻｰﾎﾞﾓﾆﾀを高速化した場合は、ｹﾞｰﾄｳｪｲ機能付きｺﾝﾄﾛｰﾗ※1を接続し

ないでください。 

※1 ｹﾞｰﾄｳｪｲ機能付き製品：XSEL RCｹﾞｰﾄｳｪｲ、ROBONETｹﾞｰﾄｳｪｲ、MSCON、MOCONなど 

(2) 高速化ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ機能を使用している時に通信異常が発生する場合は、以下を行っ

てみてください。 

ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定でﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞﾃﾞｰﾀ取得方法を「低速」に設定してください。 

(ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ高速化を無効にしてください。) 

2.ｺﾝﾄﾛｰﾗと通信中に「ﾁｪｯｸｻﾑｴﾗｰなど」の通信ｴﾗｰが発生する場合は、以下の処置で 

改善する場合があります。 

① ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面で「受信完了判定延長時間」を変更する。 

16, 32, 48と、徐々に値を大きくし、改善が見られるか試してください。 

128まで増やしても改善が見られない場合は、②を試してください。 

② ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面で「PCﾀｲﾏ高精度化」を無効に変更する。 

※①、②の処置によりｺﾝﾄﾛｰﾗとの通信周期が長くなります。 

① 

② 

③ 
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ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降、ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面で、SCON-CB ｺﾝﾄﾛｰﾗに限り、ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀのﾃﾞｰﾀ取得

を高速化する設定が行えます。 

高速化すると、ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀのｸﾞﾗﾌ表示(更新)が速くなります。 

 

 

 

 

 

 

 

図 10.7 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面(ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ高速化) 

① PC ﾀｲﾏ高精度化 ： ﾊﾟｿｺﾝ内のﾀｲﾏ動作をｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ起動時に高精度にするか選択します。

SCON-CB および SCON-CB 以外の機種も有効の設定にしてください。 

② ﾆﾀﾘﾝｸﾞﾃﾞｰﾀ取得方法 ： ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ時のﾃﾞｰﾀ取得を低/中/高速から選択します。 

高速を設定すると、ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀの表示(更新)が速くなります。 

SCON-CB 以外の機種は設定に関わらず、低速の動作となります。 

③ 受信完了判定延長時間 ： ①②の設定で通常の通信が正常に行えない場合に調整用として 

設定します。(単位は[ﾐﾘ秒]) 

ﾊﾟｿｺﾝとｺﾝﾄﾛｰﾗが接続できない場合は、少しずつ大きい値を設定し、

再接続を行ってみてください。 

注意: 1.高速化ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ機能を使用する場合は、以下の点に注意してください。 

(1) SCON-CB(ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ高速化対応ｺﾝﾄﾛｰﾗ)とｹﾞｰﾄｳｪｲ機能付きｺﾝﾄﾛｰﾗ※1が接続されて

いる場合は、ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ高速化は使用できません。 

以下の①、②のどちらかを行ってください。 

いずれの対処も行わずにｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ高速化を使用すると正常に通信を行う事がで

きなくなります。 

① ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定でﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞﾃﾞｰﾀ取得方法を「低速」に設定してください。 

(高速化ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ機能を無効にしてください。) 

② SCON-CBでｻｰﾎﾞﾓﾆﾀを高速化した場合は、ｹﾞｰﾄｳｪｲ機能付きｺﾝﾄﾛｰﾗ※1を接続し

ないでください。 

※1 ｹﾞｰﾄｳｪｲ機能付き製品：XSEL RCｹﾞｰﾄｳｪｲ、ROBONETｹﾞｰﾄｳｪｲ、MSCON、MOCONなど 

(2) 高速化ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ機能を使用している時に通信異常が発生する場合は、以下を行っ

てみてください。 

ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定でﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞﾃﾞｰﾀ取得方法を「低速」に設定してください。 

(ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ高速化を無効にしてください。) 

2.ｺﾝﾄﾛｰﾗと通信中に「ﾁｪｯｸｻﾑｴﾗｰなど」の通信ｴﾗｰが発生する場合は、以下の処置で 

改善する場合があります。 

① ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面で「受信完了判定延長時間」を変更する。 

16, 32, 48と、徐々に値を大きくし、改善が見られるか試してください。 

128まで増やしても改善が見られない場合は、②を試してください。 

② ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面で「PCﾀｲﾏ高精度化」を無効に変更する。 

※①、②の処置によりｺﾝﾄﾛｰﾗとの通信周期が長くなります。 

① 

② 

③ 
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ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.00.04.00 以降、ｽﾃｰﾀｽ画面と速度/電流ﾓﾆﾀ画面のﾘｯﾌﾟﾙ補償のﾃﾞﾌｫﾙﾄをﾘｯﾌﾟﾙ補償

あり(ﾁｪｯｸなし状態)にするか、ﾘｯﾌﾟﾙ補償なし(ﾁｪｯｸあり状態)にするかｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面で

設定できます。 

 

 

図 10.8 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面(ﾘｯﾌﾟﾙ補償(電流ﾓﾆﾀ)) 

 

① ﾘｯﾌﾟﾙ補償(電流ﾓﾆﾀ) 

設定 ｽﾃｰﾀｽ画面、速度/電流ﾓﾆﾀ画面のﾘｯﾌﾟﾙ補償のﾃﾞﾌｫﾙﾄ 

有効 ﾘｯﾌﾟﾙ補償あり ﾁｪｯｸなし状態 

無効 ﾘｯﾌﾟﾙ補償なし ﾁｪｯｸあり状態 
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10.2 軸番号割付 

軸番号設定ﾛｰﾀﾘ SW のない機種の軸番号割り付けを行なう場合、ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→[軸番号割

付]を選択します。 

 

 

 

 

 

 

            図 10.9 軸番号割付画面 

 

軸番号割付画面(図 10.9)で、軸番号を選択し、「OK」をｸﾘｯｸします。 

警告画面(図 10.10)が表示されます。「OK」をと、軸番号が変更となります。 

 

 

 

 

 

            図 10.10 警告画面 

 

軸番号割付画面(図 10.9)で、「ｷｬﾝｾﾙ」をｸﾘｯｸし、画面を閉じてください。 
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10.2 軸番号割付 

軸番号設定ﾛｰﾀﾘ SW のない機種の軸番号割り付けを行なう場合、ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→[軸番号割

付]を選択します。 

 

 

 

 

 

 

            図 10.9 軸番号割付画面 

 

軸番号割付画面(図 10.9)で、軸番号を選択し、「OK」をｸﾘｯｸします。 

警告画面(図 10.10)が表示されます。「OK」をと、軸番号が変更となります。 

 

 

 

 

 

            図 10.10 警告画面 

 

軸番号割付画面(図 10.9)で、「ｷｬﾝｾﾙ」をｸﾘｯｸし、画面を閉じてください。 
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10.3 時刻設定 

(注)SCON-CA、SCON-CAL/CGAL、SCON-CB、PCON-CA、PCON-CB、ACON-CA、ACON-CB、DCON-CA、

DCON-CB、ERC3 用 PIO 変換器に限り設定できます。(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降、

SCON-CAL/CGAL はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.07.00.00 以降、SCON-CB､ACON-CB､DCON-CB はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ

V10.00.00.00 以降、PCON-CB はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.02.00.00 以降) 

(注)MSEP、MSCON、MCON、RCON は、ｹﾞｰﾄｳｪｲﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定ﾂｰﾙで設定してください。 

ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗ設定]→[時刻設定]を選択します。軸選択画面より、時刻設定を行

なう軸番号を選択します。「4.軸選択」を参照してください。 

 

軸番号設定時に、警告ﾒｯｾｰｼﾞが表示された場合、ﾒｯｾｰｼﾞに従ってｺﾝﾄﾛｰﾗおよびﾊﾟｿｺﾝ対

応ｿﾌﾄの設定を切り替えた後、ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗ設定]→[時刻設定]を選択

し、始めから設定を行ってください。 

 

図 10.11 警告ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

 

 

図 10.12 時刻設定画面 

① 日付設定部 

西暦年下 2桁(西暦 2010 年→「10」)、月、日を設定します。 

② 時刻設定部 

時、分、秒を設定します。 

 

 

 

 

 

 

① 

③ 

④ 

② 

⑤ 
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③ PC の時刻に同期 

ﾊﾟｿｺﾝ（PC）の日付および時刻をｺﾝﾄﾛｰﾗに設定します。 

設定が完了すると、「時刻設定が完了しました。」のﾒｯｾｰｼﾞ(図 10.13)が表

示されます。 

 

図 10.13 時刻設定完了ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

設定に失敗すると、「時刻設定に失敗しました。」のﾒｯｾｰｼﾞ(図 10.14)が表

示されます。 

 

図 10.14 時刻設定失敗ﾒｯｾｰｼﾞ 

④ 設定ﾎﾞﾀﾝ 

①②で設定した日付および時刻をｺﾝﾄﾛｰﾗに設定します。 

設定が完了すると、「時刻設定が完了しました。」のﾒｯｾｰｼﾞ(図 10.15)が表

示されます。 

 

図 10.15 時刻設定完了ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

設定に失敗すると、「時刻設定に失敗しました。」のﾒｯｾｰｼﾞ(図 10.16)が表

示されます。 

 

図 10.16 時刻設定失敗ﾒｯｾｰｼﾞ 

⑤ 閉じるﾎﾞﾀﾝ 

時刻設定画面を閉じます。 
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③ PC の時刻に同期 

ﾊﾟｿｺﾝ（PC）の日付および時刻をｺﾝﾄﾛｰﾗに設定します。 

設定が完了すると、「時刻設定が完了しました。」のﾒｯｾｰｼﾞ(図 10.13)が表

示されます。 

 

図 10.13 時刻設定完了ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

設定に失敗すると、「時刻設定に失敗しました。」のﾒｯｾｰｼﾞ(図 10.14)が表

示されます。 

 

図 10.14 時刻設定失敗ﾒｯｾｰｼﾞ 

④ 設定ﾎﾞﾀﾝ 

①②で設定した日付および時刻をｺﾝﾄﾛｰﾗに設定します。 

設定が完了すると、「時刻設定が完了しました。」のﾒｯｾｰｼﾞ(図 10.15)が表

示されます。 

 

図 10.15 時刻設定完了ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

設定に失敗すると、「時刻設定に失敗しました。」のﾒｯｾｰｼﾞ(図 10.16)が表

示されます。 

 

図 10.16 時刻設定失敗ﾒｯｾｰｼﾞ 

⑤ 閉じるﾎﾞﾀﾝ 

時刻設定画面を閉じます。 
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10.4 ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ 

(注)SCON-CA、SCON-CB に限り設定できます。(SCON-CA はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.00.00.00 以降) 

ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗ設定]→[ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ]を選択します。軸選択画面より、ﾛｰﾄﾞ

ｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝを行なう軸番号を選択します。「4.軸選択」を参照してください。 

 

軸番号設定時に、警告ﾒｯｾｰｼﾞが表示された場合、ﾒｯｾｰｼﾞに従ってｺﾝﾄﾛｰﾗおよびﾊﾟｿｺﾝ対

応ｿﾌﾄの設定を切り替えた後、ﾒｲﾝﾒﾆｭｰより[設定]→[ｺﾝﾄﾛｰﾗ設定]→[ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮ

ﾝ]を選択し、始めから設定を行ってください。 

 

 

図 10.17 ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ対象軸選択画面 
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(1) 「ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ実行中...」のﾒｯｾｰｼﾞ(図 10.18)が表示され、ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝが実行され

ます。 

 

図 10.18 ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ実行中ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

(2) ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝが完了すると「ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝが完了しました。」のﾒｯｾｰｼﾞ(図 10.19)が表

示されます。 

 

図 10.19 ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ完了ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

 

 

ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝに失敗した場合は「ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝに失敗しました」のﾒｯｾｰｼﾞ(図 10.20)

が表示されます。この場合は、ﾛｰﾄﾞｾﾙのｹｰﾌﾞﾙ接続等を確認し、再度ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝを実行

してください。 

 

 

図 10.20 ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ失敗ﾒｯｾｰｼﾞ 
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(1) 「ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ実行中...」のﾒｯｾｰｼﾞ(図 10.18)が表示され、ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝが実行され

ます。 

 

図 10.18 ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ実行中ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

(2) ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝが完了すると「ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝが完了しました。」のﾒｯｾｰｼﾞ(図 10.19)が表

示されます。 

 

図 10.19 ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ完了ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

 

 

ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝに失敗した場合は「ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝに失敗しました」のﾒｯｾｰｼﾞ(図 10.20)

が表示されます。この場合は、ﾛｰﾄﾞｾﾙのｹｰﾌﾞﾙ接続等を確認し、再度ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝを実行

してください。 

 

 

図 10.20 ﾛｰﾄﾞｾﾙｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ失敗ﾒｯｾｰｼﾞ 
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11. ﾍﾙﾌﾟ 

本ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝのﾍﾙﾌﾟを表示します｡(図 11.1) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 11.1 ﾍﾙﾌﾟ 

 

 

12. ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報 

 

 

① 

 

 

② 
 
 
③ 
 

 

 

 

 

 

図 12.1 ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報 

 

①ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報 

本ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝのﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報を表示します｡ 

②各種機能 DLL のﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報（V8.03.00.00 以降） 

各種機能 DLL のﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報を表示します。 

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ実行ﾌｧｲﾙと同じﾌｫﾙﾀﾞに DLL ﾌｧｲﾙが存在しない場合は表示されません。 

③ｺﾝﾄﾛｰﾗﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報 

接続されているｺﾝﾄﾛｰﾗのｿﾌﾄｳｪｱﾊﾞｰｼﾞｮﾝおよび製造情報を表示します｡ 

(製造情報が表示されない機種もあります｡) 
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ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.00.00.00 以降は、ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報画面で表示する情報が多くなります。 

また、管理情報機能に対応しているｱｸﾁｭｴｰﾀ-の情報も表示します。 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ-認識機能をｱｸﾁｭｴｰﾀ-/ｺﾝﾄﾛｰﾗ-ともにｻﾎﾟｰﾄしているか判別して、ｻﾎﾟｰﾄしている場合に

かぎり表示可能な項目(ﾕｰｻﾞｰﾒﾓなど)を表示します。非ｻﾎﾟｰﾄの場合は「----」と表示します。 

ﾕｰｻﾞｰﾒﾓは RC ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄで設定しているｼｽﾃﾑﾊﾟｽﾜｰﾄﾞの入力により編集可能です。 

 

情報は、ｺﾝﾄﾛｰﾗ-とｱｸﾁｭｴｰﾀ-に分けて表示します。 

各表示項目は以下の通りです。 

 

[ｺﾝﾄﾛｰﾗ-] 

・軸 No. 

・ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

・ｺｱ部ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

・ｼﾘｱﾙｺｰﾄﾞ 

・PCB 種別 

・製造情報 

・ABU ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

・PIO 変換器ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

・ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰｲﾝﾀｰﾌｪｲｽﾎﾞｰﾄﾞﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

・RCON 接続ﾓｼﾞｭｰﾙﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

 

[ｱｸﾁｭｴｰﾀ-] 

・軸 No. 

・ｼﾘｱﾙｺｰﾄﾞ 

・機能ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

・型式 

・ﾕｰｻﾞｰﾒﾓ 
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ｿﾌﾄﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V13.00.00.00 以降は、ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報画面で表示する情報が多くなります。 

また、管理情報機能に対応しているｱｸﾁｭｴｰﾀ-の情報も表示します。 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ-認識機能をｱｸﾁｭｴｰﾀ-/ｺﾝﾄﾛｰﾗ-ともにｻﾎﾟｰﾄしているか判別して、ｻﾎﾟｰﾄしている場合に

かぎり表示可能な項目(ﾕｰｻﾞｰﾒﾓなど)を表示します。非ｻﾎﾟｰﾄの場合は「----」と表示します。 

ﾕｰｻﾞｰﾒﾓは RC ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄで設定しているｼｽﾃﾑﾊﾟｽﾜｰﾄﾞの入力により編集可能です。 

 

情報は、ｺﾝﾄﾛｰﾗ-とｱｸﾁｭｴｰﾀ-に分けて表示します。 

各表示項目は以下の通りです。 

 

[ｺﾝﾄﾛｰﾗ-] 

・軸 No. 

・ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

・ｺｱ部ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

・ｼﾘｱﾙｺｰﾄﾞ 

・PCB 種別 

・製造情報 

・ABU ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

・PIO 変換器ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

・ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰｲﾝﾀｰﾌｪｲｽﾎﾞｰﾄﾞﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

・RCON 接続ﾓｼﾞｭｰﾙﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

 

[ｱｸﾁｭｴｰﾀ-] 

・軸 No. 

・ｼﾘｱﾙｺｰﾄﾞ 

・機能ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

・型式 

・ﾕｰｻﾞｰﾒﾓ 
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RCON のﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報画面の構成は以下の通りです。 

 

 
図 12.2 ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報画面(ｺﾝﾄﾛｰﾗｰ情報表示) 

 

 
図 12.3 ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報画面(ｱｸﾁｭｴｰﾀｰ情報表示) 

 

ｺﾝﾄﾛｰﾗｰ/ｱｸﾁｭｴｰﾀｰを切替え 

上の表で選択した軸番号の情報を表示 

ﾕｰｻﾞｰﾒﾓはﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力により編集可能 

ｺﾝﾄﾛｰﾗｰ/ｱｸﾁｭｴｰﾀｰを切替え 

上の表で選択した軸番号の情報を表示 
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13. ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降) 

RC ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降)をｲﾝｽﾄｰﾙしますと、ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行なうために必

要なｷｰﾌｧｲﾙ(OffBrdTune.dll ﾌｧｲﾙ)や AtrDatActuator_24V_PM_BU.oact などがｲﾝｽﾄｰﾙされます。 

 ‘RcPc RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ’の実行ﾌｧｲﾙが格納されているﾌｫﾙﾀﾞにｲﾝｽﾄｰﾙされます。 

格納先の例 C:\Program Files\IAI\RoboCylinder 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 13.1 RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ実行ﾌｧｲﾙ格納ﾌｫﾙﾀﾞ 

 

DB_OFFBRD ﾌｫﾙﾀﾞの中には、以下のﾃﾞｰﾀなどが格納されています。 

 ・AtrDatActuator_24V_PM_BU.oact 

 ・DatRcrdAdjsted_24V_PM_BU.rcrd 

 ・TblDatAdjstManuEasily.omnu 

 ・DatLimtrAdjst.olmt 

 

 

 

 

 

 

図 13.2 DB_OFFBRD ﾌｫﾙﾀﾞ内格納ﾃﾞｰﾀ 

 

ｷｰﾌｧｲﾙ(OffBrdTune.dll ﾌｧｲﾙ) RcPc RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ 

実行ﾌｧｲﾙ 

DB_OFFBRD ﾌｫﾙﾀﾞ 
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13.1 制約事項 

13.1.1 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ対応可能ｱｸﾁｭｴｰﾀ 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ属性ﾃﾞｰﾀ(AtrDatActuator_24V_PM_BU.oact など)に登録されているｱｸﾁｭｴｰﾀに限り、ｽﾏｰ

ﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞが可能となります。 

 

13.1.2 ﾊﾟﾗﾒｰﾀの設定 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀが以下の設定になっている場合に限り、ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞは使用可能となります。 

①ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.152 高出力化設定：1(有効) 

②ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.144 ｹﾞｲﾝｽｹｼﾞｭｰﾘﾝｸﾞ上限倍率(％)：100 以下(ｹﾞｲﾝｽｹｼﾞｭｰﾘﾝｸﾞ機能無効) 

 (注)ｹﾞｲﾝｽｹｼﾞｭｰﾘﾝｸﾞとは、ﾓｰﾀの回転数に合わせてｹﾞｲﾝを変化させる機能です。 

100 を超える値を設定した場合に、ｹﾞｲﾝｽｹｼﾞｭｰﾘﾝｸﾞ機能が有効となります。 

 

13.2 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞの概要 

ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞでは以下の 5 つが行なえます。 

①指定の搬送負荷、速度に対する最大加減速度の設定 

②指定の搬送負荷、移動距離から最短運転時間となる速度･加減速度の設定 

③S 字運転時のｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ判定 

④試運転 

⑤ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算 

 

各機能が使用できる画面は下表の通りです。 

 

機能別ｻﾎﾟｰﾄ画面一覧 

機能 ① ② ③ ④ ⑤ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面 ○ ○ ○   

試運転・ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算の操作画面    ○  

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算画面     ○ 
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13.1 制約事項 

13.1.1 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ対応可能ｱｸﾁｭｴｰﾀ 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ属性ﾃﾞｰﾀ(AtrDatActuator_24V_PM_BU.oact など)に登録されているｱｸﾁｭｴｰﾀに限り、ｽﾏｰ

ﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞが可能となります。 

 

13.1.2 ﾊﾟﾗﾒｰﾀの設定 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀが以下の設定になっている場合に限り、ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞは使用可能となります。 

①ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.152 高出力化設定：1(有効) 

②ﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀ No.144 ｹﾞｲﾝｽｹｼﾞｭｰﾘﾝｸﾞ上限倍率(％)：100 以下(ｹﾞｲﾝｽｹｼﾞｭｰﾘﾝｸﾞ機能無効) 

 (注)ｹﾞｲﾝｽｹｼﾞｭｰﾘﾝｸﾞとは、ﾓｰﾀの回転数に合わせてｹﾞｲﾝを変化させる機能です。 

100 を超える値を設定した場合に、ｹﾞｲﾝｽｹｼﾞｭｰﾘﾝｸﾞ機能が有効となります。 

 

13.2 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞの概要 

ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞでは以下の 5 つが行なえます。 

①指定の搬送負荷、速度に対する最大加減速度の設定 

②指定の搬送負荷、移動距離から最短運転時間となる速度･加減速度の設定 

③S 字運転時のｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ判定 

④試運転 

⑤ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算 

 

各機能が使用できる画面は下表の通りです。 

 

機能別ｻﾎﾟｰﾄ画面一覧 

機能 ① ② ③ ④ ⑤ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面 ○ ○ ○   

試運転・ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算の操作画面    ○  

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算画面     ○ 
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13.2.1 指定の搬送負荷、速度に対する最大加減速度の設定 

搬送負荷と速度を指定して、その時に運転可能な最大加減速度を設定する機能です。 

 

 

13.2.2 指定の搬送負荷、移動距離から最短運転時間となる速度･加減速度の設定 

搬送負荷に対して設定可能な速度･加減速度の組合せの中で、指定した移動距離の運転時間が最

短となる速度･加減速度の組合せを設定する機能です。 

 

例えば、搬送負荷 12.0[kg]を指定した時、移動距離別の運転時間が最短となる速度･加減速度の

組合せは以下の様になります。 

① 30.00[mm]を指定した時  

⇒ 運転時間が最短となる速度・加速度：250.00[mm/sec]、0.70[G] 

② 40.00[mm]を指定した時  

⇒ 運転時間が最短となる速度・加速度：300.00[mm/sec]、0.50[G] 

(注)最短運転時間となる速度･加減速度の検索は運転計画時間を基準としています。 

 

参考として下表に移動距離別の運転時間の一覧を記載します。 

 

移動距離別の運転時間一覧 

搬送負荷[Kg] 移動距離[mm] 速度[mm/sec] 加減速度[G] 運転時間[msec] 

12.0 

30.00 
225500..0000  00..7700  115566  

300.00 0.50 161 

40.00 
250.00 0.70 196 

330000..0000  00..5500  119955  

 

 

13.2.3 S 字運転時のｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ判定 

指定した運転設定がｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ発生の可能性を持っているかどうかを判定する機能です｡ 

S字運転を行う際､加速時間(減速時間)を十分に取ることの出来ない運転設定の場合ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ

が発生する可能性があります｡ 

その為､運転計画上の加速時間(減速時間)を計算し､ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ発生の可能性がある時間である

かを判定します｡ 
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13.2.4 試運転 

指定した運転設定でｱｸﾁｭｴｰﾀを動作させ、試運転を行う機能です。 

試運転は台形運転かS字運転を選択することが可能です。また、運転開始からPENDが起つまでの

時間を確認できます。 

 

13.2.5 ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算 

指定した運転設定でのｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算値を確認できます｡ 
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13.2.4 試運転 

指定した運転設定でｱｸﾁｭｴｰﾀを動作させ、試運転を行う機能です。 

試運転は台形運転かS字運転を選択することが可能です。また、運転開始からPENDが起つまでの

時間を確認できます。 

 

13.2.5 ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算 

指定した運転設定でのｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算値を確認できます｡ 
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13.3 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面での操作 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面で行なう以下の操作について説明します。 

①指定の搬送負荷、速度に対する最大加減速度の設定 

②指定の搬送負荷、移動距離から最短運転時間となる速度･加減速度の設定 

③ S字運転時のｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ判定 

 

13.3.1 画面の説明 

(1)ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面 

 

図13.3 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面全体図 

① ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ有効/無効切替ﾎﾞﾀﾝ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集時に、ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞを有効とするか、無効とするかを切り替えることがで

きます。 

ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞを無効に設定している時は、表示が消灯状態となります。有効に設定してい

る時は、点灯状態となります。 

無効の設定にした場合、ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ設定表示部の表示が、うすいﾄｰﾝの表示となり、設定

できなくなります。 

② 速度･加減速度設定対象 

 ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定表示部 
③ 速度･加減速度設定用 

 搬送負荷設定表示部 

① ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

有効/無効切替ﾎﾞﾀﾝ 
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図13.4 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

有効/無効切替えﾎﾞﾀﾝ(無効状態) 

 

図13.5 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

有効/無効切替えﾎﾞﾀﾝ(有効状態) 

 

 

図 13.6 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ設定表示部(機能無効状態) 

② 速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ表示部 

 

 

 

図13.7 速度･加減速度設定対象 ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定表示部 

 

ﾃﾞｰﾀ種別（ﾊﾞｰｼﾞｮﾝV9.02.00.00以降） 

特注品用ｱｸﾁｭｴｰﾀ属性ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙがある場合は、標準品か特注品か選択できます。 

 

型式 

現在､ｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されているｱｸﾁｭｴｰﾀの型式を表示します｡ 

 

ﾘｰﾄﾞ[mm] 

現在､ｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されているｱｸﾁｭｴｰﾀのﾘｰﾄﾞ[mm]を表示します｡ 

 

ｽﾄﾛｰｸ[mm] 

現在､ｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されているｱｸﾁｭｴｰﾀのｽﾄﾛｰｸ[mm]を表示します｡ 

 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢 

現在､ｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されているｱｸﾁｭｴｰﾀの姿勢を表示します｡ 

 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾘｯｸすると｢速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定｣画面(図13.9)が起動します｡ 

型式 ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢 ﾘｰﾄﾞ 

[mm] 

ｽﾄﾛｰｸ 

[mm] 
ｱｸﾁｭｴｰﾀ 

設定ﾎﾞﾀﾝ 
ﾃﾞｰﾀ種別 
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図13.4 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

有効/無効切替えﾎﾞﾀﾝ(無効状態) 

 

図13.5 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

有効/無効切替えﾎﾞﾀﾝ(有効状態) 

 

 

図 13.6 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ設定表示部(機能無効状態) 

② 速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ表示部 

 

 

 

図13.7 速度･加減速度設定対象 ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定表示部 

 

ﾃﾞｰﾀ種別（ﾊﾞｰｼﾞｮﾝV9.02.00.00以降） 

特注品用ｱｸﾁｭｴｰﾀ属性ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙがある場合は、標準品か特注品か選択できます。 

 

型式 

現在､ｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されているｱｸﾁｭｴｰﾀの型式を表示します｡ 

 

ﾘｰﾄﾞ[mm] 

現在､ｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されているｱｸﾁｭｴｰﾀのﾘｰﾄﾞ[mm]を表示します｡ 

 

ｽﾄﾛｰｸ[mm] 

現在､ｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されているｱｸﾁｭｴｰﾀのｽﾄﾛｰｸ[mm]を表示します｡ 

 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢 

現在､ｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されているｱｸﾁｭｴｰﾀの姿勢を表示します｡ 

 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾘｯｸすると｢速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定｣画面(図13.9)が起動します｡ 

型式 ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢 ﾘｰﾄﾞ 

[mm] 

ｽﾄﾛｰｸ 

[mm] 
ｱｸﾁｭｴｰﾀ 

設定ﾎﾞﾀﾝ 
ﾃﾞｰﾀ種別 
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③ 速度･加減速度設定用搬送負荷設定表示部 

 

 

 

図13.8 速度･加減速度設定用搬送負荷設定表示部 

 

搬送負荷ﾊﾟﾀｰﾝNo.選択 

速度･加減速度設定に使用する搬送負荷を選択します。 

0～3の4種類の負荷からの選択が可能です。 

選択中搬送負荷 

搬送負荷ﾊﾟﾀｰﾝNo.選択で選択した搬送負荷ﾊﾟﾀｰﾝNo.に設定されている搬送負荷を表示

します。 

図13.8は搬送負荷No.0に3.500[Kg]が設定されているときの表示です。 

 

搬送負荷設定ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾘｯｸすると｢速度･加減速度設定用搬送負荷設定｣画面(図13.10)が起動します｡ 

 

(2) 速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定 

 

 

図 13.9 速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定画面 

① 型式 

速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀの型式を選択します｡ 

(注)選択可能な型式は｢ｱｸﾁｭｴｰﾀ属性ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ｣に登録されている機種にかぎられます｡ 

 

② ﾘｰﾄﾞ[mm] 

速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀのﾘｰﾄﾞを選択します｡ 

(注)選択可能なﾘｰﾄﾞは選択中の型式にﾗｲﾝﾅｯﾌﾟされているﾘｰﾄﾞです｡ 

 

③ ｽﾄﾛｰｸ[mm] 

速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀのｽﾄﾛｰｸを設定します｡ 

(注)設定可能なｽﾄﾛｰｸは選択中の型式にﾗｲﾝﾅｯﾌﾟされているｽﾄﾛｰｸの範囲です｡ 

搬送負荷 No.選択 
選択中搬送負荷 

搬送負荷設定ﾎﾞﾀﾝ 

①型式 ② ﾘｰﾄﾞ[mm] ③ ｽﾄﾛｰｸ[mm] ⑤ 設定ﾎﾞﾀﾝ 

⑥ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

④ ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢 



 

13.
ス
マ
ー
ト
チ
ュ
ー
ニ
ン
グ
（
バ
ー
ジ
ョ
ンV

8
.
0
3
.
0
0
.
0
0

以
降
）

 

 - 188 -

④ ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢 

速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀの姿勢(水平または垂直)を選択します｡ 

(注)設定可能な姿勢は選択中の型式でｻﾎﾟｰﾄしている姿勢にかぎられます｡ 

 

⑤ 設定ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾘｯｸすると①～④の設定をｺﾝﾄﾛｰﾗへ書き込んで画面を閉じます｡ 

 

⑥ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾘｯｸすると①～④の設定をｺﾝﾄﾛｰﾗへ書き込まずに画面を閉じます｡ 

(3) 速度･加速度設定用搬送負荷設定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 13.10 速度･加減速度設定用搬送負荷設定画面 

 

① 搬送負荷設定 

搬送負荷ﾊﾟﾀｰﾝNo.0～3へ設定する搬送負荷を入力します。 

入力可能範囲は0～最大搬送負荷です。 

(直動軸は[kg]単位、回転軸は[kgm2]単位です。) 

 

② OKﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾘｯｸすると①の設定をｺﾝﾄﾛｰﾗへ書き込んで画面を閉じます｡ 

 

③ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾘｯｸすると①の設定をｺﾝﾄﾛｰﾗへ書き込まずに画面を閉じます｡ 

 

（注）本画面で搬送負荷設定を変更しても、既に設定済みのﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの加減速度は、変更後

の搬送負荷に合わせた加減速度には変更されません。 

① 搬送負荷

② OK ﾎﾞﾀﾝ ③ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 
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④ ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢 

速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀの姿勢(水平または垂直)を選択します｡ 

(注)設定可能な姿勢は選択中の型式でｻﾎﾟｰﾄしている姿勢にかぎられます｡ 

 

⑤ 設定ﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾘｯｸすると①～④の設定をｺﾝﾄﾛｰﾗへ書き込んで画面を閉じます｡ 

 

⑥ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾘｯｸすると①～④の設定をｺﾝﾄﾛｰﾗへ書き込まずに画面を閉じます｡ 

(3) 速度･加速度設定用搬送負荷設定 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 13.10 速度･加減速度設定用搬送負荷設定画面 

 

① 搬送負荷設定 

搬送負荷ﾊﾟﾀｰﾝNo.0～3へ設定する搬送負荷を入力します。 

入力可能範囲は0～最大搬送負荷です。 

(直動軸は[kg]単位、回転軸は[kgm2]単位です。) 

 

② OKﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾘｯｸすると①の設定をｺﾝﾄﾛｰﾗへ書き込んで画面を閉じます｡ 

 

③ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾘｯｸすると①の設定をｺﾝﾄﾛｰﾗへ書き込まずに画面を閉じます｡ 

 

（注）本画面で搬送負荷設定を変更しても、既に設定済みのﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの加減速度は、変更後

の搬送負荷に合わせた加減速度には変更されません。 

① 搬送負荷

② OK ﾎﾞﾀﾝ ③ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 
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13.3.2 各操作の説明 

(1)指定の搬送負荷、速度に対する最大加減速度の設定機能操作方法 

①ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞを使用する場合は、ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ切替ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

点灯表示になり、ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞが有効となります。 

 

図 13.11 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ有効/無効切替えﾎﾞﾀﾝ 

 

②速度･加減速度設定対象 ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定表示部で､ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡ 

 

 

図13.12 速度･加減速度設定対象 ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定表示部 

 

③対象とするｱｸﾁｭｴｰﾀの型式､ﾘｰﾄﾞ､ｽﾄﾛｰｸ､ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢を｢速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ設

定｣画面で設定します｡ 

 設定ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡ 

 

 

図13.13 速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定画面 

 

④速度･加速度設定用搬送負荷設定表示部で､搬送負荷設定ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡ 

 

 

図 13.14 速度･加減速度設定用搬送負荷設定表示部 

ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

有効/無効切替ﾎﾞﾀﾝ 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定ﾎﾞﾀﾝ 

① 型式 ② ﾘｰﾄﾞ[mm] ③ ｽﾄﾛｰｸ[mm] ⑤ 設定ﾎﾞﾀﾝ 
⑥ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

④ ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢 

搬送負荷設定ﾎﾞﾀﾝ 
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⑤搬送負荷を「速度･加減速度設定用搬送負荷設定」画面で設定します。 

OK ﾎﾞﾀﾝを押します。 

 

 

 

図13.15 速度･加減速度設定用搬送負荷設定画面 

 

⑥搬送負荷 No.を選択します。 

 

 

図13.16 速度･加減速度設定用搬送負荷設定表示部 

 

⑦設定する空白のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.に位置と速度を設定します。 

 (注)速度などのﾃﾞｰﾀが設定されているﾎﾟｼﾞｼｮﾝNo.では、本機能は使用できません。 

 

 

図 13.17 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面 

① 搬送負荷

② OK ﾎﾞﾀﾝ ③ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

搬送負荷 No.選択 

位置、速度設定 

ｾﾙ 

加速度、減速度設定 

ｾﾙ 

搬送負荷設定 

ｾﾙ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部 
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⑤搬送負荷を「速度･加減速度設定用搬送負荷設定」画面で設定します。 

OK ﾎﾞﾀﾝを押します。 

 

 

 

図13.15 速度･加減速度設定用搬送負荷設定画面 

 

⑥搬送負荷 No.を選択します。 

 

 

図13.16 速度･加減速度設定用搬送負荷設定表示部 

 

⑦設定する空白のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.に位置と速度を設定します。 

 (注)速度などのﾃﾞｰﾀが設定されているﾎﾟｼﾞｼｮﾝNo.では、本機能は使用できません。 

 

 

図 13.17 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面 

① 搬送負荷

② OK ﾎﾞﾀﾝ ③ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

搬送負荷 No.選択 

位置、速度設定 

ｾﾙ 

加速度、減速度設定 

ｾﾙ 

搬送負荷設定 

ｾﾙ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部 
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(注)設定した速度が、搬送負荷に対する最高速度を超えている場合は、設定速度を搬

送負荷に対する最高速度で上書きします。 

 

(注)速度ｾﾙに値を設定しなかった場合は、下表に示す速度が、速度ｾﾙに設定されます。

また、この速度を使用して、⑨のｽﾃｯﾌﾟで最大加減速度を設定します。また、加

速度、減速度ｾﾙに数値を設定した場合、⑨のｽﾃｯﾌﾟで上書きされます。 

 

条件別の採用速度 

条件 速度ｾﾙに設定される速度 

最大加減速度設定に使用する速度 

速度初期値 ≦ 搬送負荷に対する最高速度 速度初期値 

速度初期値 ＞ 搬送負荷に対する最高速度 搬送負荷に対する最高速度 

 

⑧「ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ適用方法選択」画面が表示されるので、「搬送負荷と速度から加減速

度を自動設定」を選択し、OK ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

図13.18 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 適用方法選択画面 

(搬送負荷と速度から加減速度を自動設定機能選択中) 

 

⑨搬送負荷と速度に対しての最大加減速度が、加速度、減速度に設定されます。 
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(2)指定の搬送負荷、移動距離から最短運転時間となる速度･加減速度設定機能操作方法 

①ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞを使用する場合は、ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ切替ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 点灯表示になり、ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞが有効となります。 

 

図 13.19 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ有効/無効切替えﾎﾞﾀﾝ 

 

②速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定表示部で、ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

 

図13.20 速度･加減速度設定対象 ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定表示部 

 

③対象とするｱｸﾁｭｴｰﾀの型式､ﾘｰﾄﾞ､ｽﾄﾛｰｸ､ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢を｢速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ設

定｣画面で設定します｡ 

設定ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡ 

 

 

図13.21 速度･加減速度設定対象 ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定画面 

 

④速度･加速度設定用搬送負荷設定表示部で､搬送負荷設定ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡ 

 

 

図 13.22 速度･加減速度設定用搬送負荷設定表示部 

ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

有効/無効切替ﾎﾞﾀﾝ 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定ﾎﾞﾀﾝ 

①型式 ② ﾘｰﾄﾞ[mm] ③ ｽﾄﾛｰｸ[mm] ⑤ 設定ﾎﾞﾀﾝ 

⑥ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

④ ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢 

搬送負荷設定ﾎﾞﾀﾝ 
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(2)指定の搬送負荷、移動距離から最短運転時間となる速度･加減速度設定機能操作方法 

①ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞを使用する場合は、ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ切替ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 点灯表示になり、ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞが有効となります。 

 

図 13.19 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ有効/無効切替えﾎﾞﾀﾝ 

 

②速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定表示部で、ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

 

図13.20 速度･加減速度設定対象 ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定表示部 

 

③対象とするｱｸﾁｭｴｰﾀの型式､ﾘｰﾄﾞ､ｽﾄﾛｰｸ､ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢を｢速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ設

定｣画面で設定します｡ 

設定ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡ 

 

 

図13.21 速度･加減速度設定対象 ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定画面 

 

④速度･加速度設定用搬送負荷設定表示部で､搬送負荷設定ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡ 

 

 

図 13.22 速度･加減速度設定用搬送負荷設定表示部 

ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

有効/無効切替ﾎﾞﾀﾝ 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定ﾎﾞﾀﾝ 

①型式 ② ﾘｰﾄﾞ[mm] ③ ｽﾄﾛｰｸ[mm] ⑤ 設定ﾎﾞﾀﾝ 

⑥ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

④ ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢 

搬送負荷設定ﾎﾞﾀﾝ 
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⑤搬送負荷を「速度･加減速度設定用搬送負荷設定」画面で設定します。 

OK ﾎﾞﾀﾝを押します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 13.23 速度･加減速度設定用搬送負荷設定画面 

 

⑥設定する空白のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.に位置を設定します。 

 (注)速度などのﾃﾞｰﾀが設定されているﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.では、本機能は使用できません。 

 

 

図 13.24 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ編集画面 

(注)速度ｾﾙなど、本機能で自動設定されるｾﾙへ値を設定しても、その設定は上書きされます。 

 

⑦「ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ適用方法選択」画面が表示されるので、「搬送負荷と移動距離から速度･加

速度を自動設定」を選択し、 OK ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

図13.25 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 適用方法選択画面 

(搬送負荷と移動距離から速度･加速度を自動設定機能選択中) 

① 搬送負荷設定 

② OK ﾎﾞﾀﾝ ③ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

位置、速度設定ｾﾙ 

加速度､減速度設定 

ｾﾙ 

搬送負荷設定ｾﾙ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部 
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⑧「移動距離設定」画面が表示されるので、移動距離の指定方法を選択します。 

 

図13.26 移動距離設定画面 

(ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ2点を指定) 

 

図13.27 移動距離設定画面 

(移動距離を指定) 

 

以下、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 点を指定する場合と移動距離を指定する場合で操作が異なります。 

 

●ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 点を指定する場合 

⑨開始ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ NO.設定欄を設定して OK ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

図 13.28 移動距離設定画面 

(ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 点を指定) 

 

 (注)終了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝは、⑥ｽﾃｯﾌﾟで位置を設定したﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.が表示されます。 

終了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝは変更できます。ただし、終了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝを変更した場合、設定した開始ﾎﾟｼﾞ

ｼｮﾝと終了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ間の距離から速度、加速度、減速度を算出して、⑥ｽﾃｯﾌﾟで位置を設

定したﾎﾟｼﾞｼｮﾝに設定されます。 
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⑧「移動距離設定」画面が表示されるので、移動距離の指定方法を選択します。 

 

図13.26 移動距離設定画面 

(ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ2点を指定) 

 

図13.27 移動距離設定画面 

(移動距離を指定) 

 

以下、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 点を指定する場合と移動距離を指定する場合で操作が異なります。 

 

●ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 点を指定する場合 

⑨開始ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ NO.設定欄を設定して OK ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

図 13.28 移動距離設定画面 

(ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 点を指定) 

 

 (注)終了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝは、⑥ｽﾃｯﾌﾟで位置を設定したﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.が表示されます。 

終了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝは変更できます。ただし、終了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝを変更した場合、設定した開始ﾎﾟｼﾞ

ｼｮﾝと終了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ間の距離から速度、加速度、減速度を算出して、⑥ｽﾃｯﾌﾟで位置を設

定したﾎﾟｼﾞｼｮﾝに設定されます。 
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⑩開始ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.の位置から終了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.の位置までを移動距離として⑥ｽﾃｯﾌﾟで位置を

設定したﾎﾟｼﾞｼｮﾝに最短運転時間となる速度･加減速度が設定されます 

 

(注)速度、加減速度の組合せによっては、以下のﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。加減速がS字かつ

運転計画上の加速時間が2.0[sec]以上の時に表示されます。加速時間が2.0[sec]未満

となる速度、加減速度へ設定変更することでﾒｯｾｰｼﾞは表示されなくなります。 

 

図 13.29 強制台形運転ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

●移動距離を指定する場合 

⑨移動距離設定欄を設定して OK ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

 

図 13.30 移動距離設定画面 

(移動距離を指定) 

 

⑩ ⑥ｽﾃｯﾌﾟで位置を設定したﾎﾟｼﾞｼｮﾝに、設定した移動距離から算出した最短運転時間となる

速度･加減速度が設定されます。 

 

(注)速度、加減速度の組合せによっては、以下のﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。加速時間が2.0[sec]

未満となる速度、加減速度へ設定変更することでﾒｯｾｰｼﾞは表示されなくなります。 

 

図 13.31 強制台形運転ﾒｯｾｰｼﾞ 
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(3)S 字運転時のｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ判定機能操作方法 

①ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞを使用する場合は、 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ切替ﾎﾞﾀﾝ をｸﾘｯｸします。 

点灯表示になり、ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞが有効となります。 

 

図 13.32 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ有効/無効切替えﾎﾞﾀﾝ 

 

②速度･加減速度設定対象 ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定表示部で、ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

 

図 13.33 速度･加減速度設定対象 ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定表示部 

 

③対象とするｱｸﾁｭｴｰﾀの型式､ﾘｰﾄﾞ､ｽﾄﾛｰｸ､ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢を｢速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ設

定｣画面で設定します｡ 

設定ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡ 

 

 

図 13.34 速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定画面 

ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

有効/無効切替ﾎﾞﾀﾝ 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定ﾎﾞﾀﾝ 

① 型式 ② ﾘｰﾄﾞ[mm] ③ ｽﾄﾛｰｸ[mm] ⑤ 設定ﾎﾞﾀﾝ 
⑥ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

④ ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢 
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(3)S 字運転時のｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ判定機能操作方法 

①ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞを使用する場合は、 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ切替ﾎﾞﾀﾝ をｸﾘｯｸします。 

点灯表示になり、ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞが有効となります。 

 

図 13.32 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ有効/無効切替えﾎﾞﾀﾝ 

 

②速度･加減速度設定対象 ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定表示部で、ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

 

図 13.33 速度･加減速度設定対象 ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定表示部 

 

③対象とするｱｸﾁｭｴｰﾀの型式､ﾘｰﾄﾞ､ｽﾄﾛｰｸ､ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢を｢速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ設

定｣画面で設定します｡ 

設定ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡ 

 

 

図 13.34 速度･加減速度設定対象ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定画面 

ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

有効/無効切替ﾎﾞﾀﾝ 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ設定ﾎﾞﾀﾝ 

① 型式 ② ﾘｰﾄﾞ[mm] ③ ｽﾄﾛｰｸ[mm] ⑤ 設定ﾎﾞﾀﾝ 
⑥ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

④ ｱｸﾁｭｴｰﾀ姿勢 
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④速度・加速度設定用搬送負荷設定表示部で、搬送負荷設定ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

 

図 13.35 速度･加減速度設定用搬送負荷設定表示部 

 

⑤搬送負荷を「速度･加減速度設定用搬送負荷設定」画面で設定します。 

OK ﾎﾞﾀﾝを押します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 13.36 速度･加減速度設定用搬送負荷設定画面 

 

⑥ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ判定を行いたいﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀのｾﾙ上で右ｸﾘｯｸし､ﾎﾟｯﾌﾟｱｯﾌﾟﾒﾆｭｰから｢S 字運転時

のｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ確認｣を選択します｡ 

 

図 13.37 ﾎﾟｯﾌﾟｱｯﾌﾟﾒﾆｭｰ 

(S 字運転時のｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ確認) 

搬送負荷設定ﾎﾞﾀﾝ 

① 搬送負荷設定 

② OK ﾎﾞﾀﾝ ③ ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 
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⑦「移動距離設定」画面が表示されるので、移動距離の指定方法を選択します。 

 

図13.38 移動距離設定画面 

(ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ2点を指定) 

 

図13.39 移動距離設定画面 

(移動距離を指定) 

 

以下、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ2点を指定する場合と移動距離を指定する場合で操作が異なります。 

●ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 点を指定する場合 

⑧開始ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.設定欄を設定して OK ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

図 13.40 移動距離設定画面 

(ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 点を指定) 
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⑦「移動距離設定」画面が表示されるので、移動距離の指定方法を選択します。 

 

図13.38 移動距離設定画面 

(ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ2点を指定) 

 

図13.39 移動距離設定画面 

(移動距離を指定) 

 

以下、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ2点を指定する場合と移動距離を指定する場合で操作が異なります。 

●ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 点を指定する場合 

⑧開始ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.設定欄を設定して OK ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

図 13.40 移動距離設定画面 

(ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ 2 点を指定) 
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⑨開始ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.の位置から終了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.の位置までを移動距離として終了ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.

のﾎﾟｼﾞｼｮﾝについてｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ判定を行います｡ 

ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ発生の可能性が高い判定の時は｢可能性高｣のﾒｯｾｰｼﾞ､可能性が低い時は｢可能性

低｣のﾒｯｾｰｼﾞが表示されます｡ 

 

 

図13.41 ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ判定ﾒｯｾｰｼﾞ 

(可能性高) 

 

図13.42 ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ判定ﾒｯｾｰｼﾞ 

(可能性低) 

 

●移動距離を指定する場合 

⑧移動距離設定欄を設定して OK ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします。 

 

図 13.43 移動距離設定画面 

(移動距離を指定) 

 

⑨ﾎﾟｯﾌﾟｱｯﾌﾟﾒﾆｭｰを表示させたｶｰｿﾙ位置(背景色：青色)のﾎﾟｼﾞｼｮﾝに対して、設定した移動距

離でのｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ判定がなされます。 

ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ発生の可能性が高い判定の時は｢可能性高｣のﾒｯｾｰｼﾞ､可能性が低い時は｢可能性

低｣のﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。 

 

図13.44 ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ判定ﾒｯｾｰｼﾞ 

(可能性高) 

 

図13.45 ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ判定ﾒｯｾｰｼﾞ 

(可能性低) 
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13.4 試運転・ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算の操作 

試運転・ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算の操作について説明します。 

 

試運転・ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算の操作画面を起動するには 

[ﾒｲﾝﾒﾆｭｰ] ⇒ [ﾊﾟﾗﾒｰﾀ] ⇒ [制御系ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定] ⇒ [ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ] 

と選択してください。 

機種選択画面（図13.46）が表示されます。 

(注)ｿﾌﾄｳｪｱﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.05.00.00 から‘ﾀｸﾄﾀｲﾑ’を‘ｻｲｸﾙﾀｲﾑ’に変更｡ 

 

13.4.1 試運転操作の概要 

試運転操作は、次の画面の順に設定操作を行います。 

画面下の次へのﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすることにより、次の画面に移動します。 

①機種選択 

 ↓ 

②搬送負荷選択 

  ↓ 

③試運転 

  ↓ 

④調整記録保存 

 

以下に、それぞれ画面の操作を示します。 
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[ﾒｲﾝﾒﾆｭｰ] ⇒ [ﾊﾟﾗﾒｰﾀ] ⇒ [制御系ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定] ⇒ [ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ] 

と選択してください。 

機種選択画面（図13.46）が表示されます。 
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試運転操作は、次の画面の順に設定操作を行います。 

画面下の次へのﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすることにより、次の画面に移動します。 
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 ↓ 
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③試運転 

  ↓ 

④調整記録保存 

 

以下に、それぞれ画面の操作を示します。 
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13.4.2 試運転操作の各画面の説明 

(1)機種選択画面 

本画面で、機種選択を行います。 

②ｱｸﾁｭｴｰﾀ機種選択で機種を選択し、次へをｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 13.46 機種選択画面 

 

①表示中画面/機種情報表示部 

 

 

図13.47 表示中画面/機種情報表示部 

 

表示中画面情報 

現在表示中の画面の名称が表示されます。 

 

機種情報 

「機種選択」画面で選択したｱｸﾁｭｴｰﾀの情報が表示されます。 

①表示中画面/機種情報表示部 
②ｱｸﾁｭｴｰﾀ機種選択 

③調整記録ﾃﾞｰﾀ表示部 ④共通ﾎﾞﾀﾝ部 ⑤ﾃﾞｰﾀﾍﾞｰｽﾌｧｲﾙﾊﾞｰｼﾞｮﾝ表示部 

表示中画面情報 機種情報 
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②ｱｸﾁｭｴｰﾀ機種選択 

 

 

 

図 13.48 ｱｸﾁｭｴｰﾀ機種選択 

 

機種選択元ﾃﾞｰﾀ選択 

「新規調整機種を選択」か「調整記録から選択」かを選びます｡ 

「新規調整機種を選択」の場合､ｱｸﾁｭｴｰﾀ属性ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙに登録されている機種の中から､

試運転及びｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う機種を選択します｡ 

「調整記録から選択」の場合､過去に保存した調整記録ﾃﾞｰﾀに登録されている機種の中か

ら､試運転及びｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う機種を選択します｡ 

(注)｢調整記録から選択｣は調整記録ﾃﾞｰﾀが何もない状態では選択できません｡ 

 

機種選択設定 

試運転及びｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う機種のﾃﾞｰﾀ種別､型式､ﾘｰﾄﾞ､ｽﾄﾛｰｸ､ｱｸﾁｭｴｰﾀの設置姿勢を

設定します｡ 

(注)ｱｸﾁｭｴｰﾀ属性ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙに登録されていない型式､ﾘｰﾄﾞ､ｽﾄﾛｰｸを設定することはできま

せん｡ 

 

調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択 

 

図 13.49 調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択 

ﾎﾞﾀﾝを押すことで､使用する調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙを切り替える事ができます｡使用して

いる調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ名がﾎﾞﾀﾝの右側に下線付きの文字で表示されます｡ 

 

(注)調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙの選択は機種選択元ﾃﾞｰﾀ選択を｢調整記録から選択｣に設定してい

る時にかぎり可能です｡ 

(注)試運転・ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算の操作画面起動時の初期選択ﾌｧｲﾙは 

｢\[RC用ﾊﾟｿｺﾝｿﾌﾄ保存ﾌｫﾙﾀﾞ]\DB_OFFBRD\ DatRcrdAdjsted_24V_PM_BU.orcd｣ 

です｡ 

機種選択元ﾃﾞｰﾀ選択 機種選択設定 

調整記録ﾃﾞｰﾀ選択 調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択 
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②ｱｸﾁｭｴｰﾀ機種選択 

 

 

 

図 13.48 ｱｸﾁｭｴｰﾀ機種選択 

 

機種選択元ﾃﾞｰﾀ選択 

「新規調整機種を選択」か「調整記録から選択」かを選びます｡ 

「新規調整機種を選択」の場合､ｱｸﾁｭｴｰﾀ属性ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙに登録されている機種の中から､

試運転及びｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う機種を選択します｡ 

「調整記録から選択」の場合､過去に保存した調整記録ﾃﾞｰﾀに登録されている機種の中か

ら､試運転及びｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う機種を選択します｡ 

(注)｢調整記録から選択｣は調整記録ﾃﾞｰﾀが何もない状態では選択できません｡ 

 

機種選択設定 

試運転及びｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う機種のﾃﾞｰﾀ種別､型式､ﾘｰﾄﾞ､ｽﾄﾛｰｸ､ｱｸﾁｭｴｰﾀの設置姿勢を

設定します｡ 

(注)ｱｸﾁｭｴｰﾀ属性ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙに登録されていない型式､ﾘｰﾄﾞ､ｽﾄﾛｰｸを設定することはできま

せん｡ 

 

調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択 

 

図 13.49 調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択 

ﾎﾞﾀﾝを押すことで､使用する調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙを切り替える事ができます｡使用して

いる調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ名がﾎﾞﾀﾝの右側に下線付きの文字で表示されます｡ 

 

(注)調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙの選択は機種選択元ﾃﾞｰﾀ選択を｢調整記録から選択｣に設定してい

る時にかぎり可能です｡ 

(注)試運転・ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算の操作画面起動時の初期選択ﾌｧｲﾙは 

｢\[RC用ﾊﾟｿｺﾝｿﾌﾄ保存ﾌｫﾙﾀﾞ]\DB_OFFBRD\ DatRcrdAdjsted_24V_PM_BU.orcd｣ 

です｡ 

機種選択元ﾃﾞｰﾀ選択 機種選択設定 

調整記録ﾃﾞｰﾀ選択 調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択 
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(注)調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙがない場合､若しくはﾌｧｲﾙを開くのに失敗した場合には､調整記録

ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択の表示が以下の表示に切替ります｡ 

 

図 13.50 調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択(ﾌｧｲﾙ未選択状態) 

 

調整記録ﾃﾞｰﾀ選択 

調整記録ﾃﾞｰﾀを切り替える際に使用します｡右端に選択可能な調整記録ﾃﾞｰﾀ数が表示さ

れます。 

機種選択設定による調整記録ﾃﾞｰﾀの絞込みを行う事が可能です。機種選択設定で空白と

なっている項目については絞込みの条件からは除外します。 

例) 型式：RCP4-RA5C、ﾘｰﾄﾞ：3mmと設定した場合 

⇒ 調整記録ﾃﾞｰﾀの中から､RCP4-RA5Cのﾘｰﾄﾞ3mmの調整記録だけを絞り込みます。 

 

例) 型式：RCP4-RA5C、ﾘｰﾄﾞ：空白と設定した場合 

⇒ 調整記録ﾃﾞｰﾀの中から､ﾘｰﾄﾞに関係なく型式がRCP4-RA5Cの調整記録だけを絞り

込みます。 

 

 << 、 >> ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると選択可能な調整記録ﾃﾞｰﾀの終端のﾃﾞｰﾀを選択することができ

ます。 

 < 、 > ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると選択可能な調整記録ﾃﾞｰﾀを1ﾚｺｰﾄﾞずつ切り替えることができます。 

 < と > ﾎﾞﾀﾝの間のｴﾃﾞｨｯﾄに番号を入力することで直接指定した調整記録ﾃﾞｰﾀを選択す

ることが可能です｡ 
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③調整記録ﾃﾞｰﾀ表示部 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ機種選択の「調整記録から選択」で選択した調整記録ﾃﾞｰﾀの内容を表示します。 

 

図 13.51 調整記録ﾃﾞｰﾀ表示(機種選択画面) 

 

ﾃﾞｰﾀNo. 

表示中の調整記録のﾃﾞｰﾀNo.を表示します。 

 

型式、ﾘｰﾄﾞ(mm)､ｽﾄﾛｰｸ(mm) 

「機種選択」画面で選択したｱｸﾁｭｴｰﾀの情報を表示します。 

 

調整前ｹﾞｲﾝ 

調整前ｹﾞｲﾝが保存された調整記録ﾃﾞｰﾀの場合､調整前ｹﾞｲﾝを表示します。 

調整前ｹﾞｲﾝが保存されていない調整記録ﾃﾞｰﾀの場合は空白で表示されます。 

 

図 13.52 調整前ｹﾞｲﾝ(機種選択画面)(未保存) 

 

調整ｹﾞｲﾝ 

PCON-CA、PCON-CB、ERC3、MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)、RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)はｹﾞｲﾝ調整に対応していないため､

調整ｹﾞｲﾝ表示は空白で表示されます｡ 

 

図 13.53 調整ｹﾞｲﾝ(未保存) 
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③調整記録ﾃﾞｰﾀ表示部 
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PCON-CA、PCON-CB、ERC3、MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)、RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)はｹﾞｲﾝ調整に対応していないため､

調整ｹﾞｲﾝ表示は空白で表示されます｡ 

 

図 13.53 調整ｹﾞｲﾝ(未保存) 
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ｼｽﾃﾑ同定値 

PCON-CA、PCON-CB、ERC3、MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)、RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)はｼｽﾃﾑ同定に対応していない

ため、空白で表示されます。 

 

図 13.54 ｼｽﾃﾑ同定値(未保存) 

 

搬送負荷 

｢搬送負荷選択」画面で指定した搬送負荷が表示されます。 

 

ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

PCON-CA、PCON-CB、ERC3、MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)、RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)はｹﾞｲﾝ調整に対応していない

ため、空白で表示されます。 

 

ｺﾒﾝﾄ 

｢調整記録保存」画面でｺﾒﾝﾄを記入して保存した調整記録の場合に､ｺﾒﾝﾄを表示します。 
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④共通ﾎﾞﾀﾝ部 

 

図13.55 共通ﾎﾞﾀﾝ部(全ﾎﾞﾀﾝ表示状態) 

 次へ ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると次の画面を表示することができます。 

「調整記録保存」画面では、本ﾎﾞﾀﾝの表示は以下の表示に切替ります。 

 

図13.56 調整記録保存画面での表示 

 

(注)表示中の画面にて、次の画面を表示する為の設定が未完了の場合、ﾒｯ

ｾｰｼﾞが表示され、画面を切り替えることはできません。 

 

 戻る ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると表示中の画面の前に表示していた画面へ戻ることができます。 

（注）本ﾎﾞﾀﾝは、「機種選択」画面では表示されません。 

 

 ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸするとｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算画面を表示することができます｡ 

(注)本ﾎﾞﾀﾝは､｢試運転｣画面､｢調整記録保存｣画面の表示中にかぎりｸﾘｯｸ可能です。 

 

 

⑤ﾃﾞｰﾀﾍﾞｰｽﾌｧｲﾙﾊﾞｰｼﾞｮﾝ表示 

試運転及びｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う上で必要となるﾃﾞｰﾀﾍﾞｰｽﾌｧｲﾙのﾌｧｲﾙﾊﾞｰｼﾞｮﾝを表示します。 
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④共通ﾎﾞﾀﾝ部 

 

図13.55 共通ﾎﾞﾀﾝ部(全ﾎﾞﾀﾝ表示状態) 

 次へ ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると次の画面を表示することができます。 

「調整記録保存」画面では、本ﾎﾞﾀﾝの表示は以下の表示に切替ります。 

 

図13.56 調整記録保存画面での表示 

 

(注)表示中の画面にて、次の画面を表示する為の設定が未完了の場合、ﾒｯ

ｾｰｼﾞが表示され、画面を切り替えることはできません。 

 

 戻る ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると表示中の画面の前に表示していた画面へ戻ることができます。 

（注）本ﾎﾞﾀﾝは、「機種選択」画面では表示されません。 

 

 ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸするとｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算画面を表示することができます｡ 

(注)本ﾎﾞﾀﾝは､｢試運転｣画面､｢調整記録保存｣画面の表示中にかぎりｸﾘｯｸ可能です。 

 

 

⑤ﾃﾞｰﾀﾍﾞｰｽﾌｧｲﾙﾊﾞｰｼﾞｮﾝ表示 

試運転及びｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う上で必要となるﾃﾞｰﾀﾍﾞｰｽﾌｧｲﾙのﾌｧｲﾙﾊﾞｰｼﾞｮﾝを表示します。 
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(2)搬送負荷選択画面 

本画面で搬送負荷を設定します。設定後、 次へ をｸﾘｯｸします。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図13.57 搬送負荷選択画面 

①搬送負荷指定方法選択 

搬送負荷を指定する 

搬送負荷を数値入力で指定します｡ 

PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)は､この選択方法だけ使用

できます｡ 

 

ｼｽﾃﾑ同定にて算出 

PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)は使用できません｡ 

 

②搬送負荷指定 

数値を入力して､搬送負荷を設定します｡ 

 

③ｼｽﾃﾑ同定設定 

PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)は使用できません。 

 

④ｼｽﾃﾑ同定結果 

PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)は使用できません。 

②搬送負荷指定 ③ｼｽﾃﾑ同定設定 ①搬送負荷指定方法選択 ④ｼｽﾃﾑ同定結果 
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(3)試運転 

本画面にて運転設定を指定してｱｸﾁｭｴｰﾀの試運転をすることが可能です｡ 

(注)試運転機能はｵﾝﾗｲﾝ作業の時に限り使用可能です｡ｵﾌﾗｲﾝ作業の時は次ﾍﾟｰｼﾞの画面表示と

なり､試運転機能を使用することができません｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 13.58 試運転画面(ｵﾝﾗｲﾝ作業時) 

①ｹﾞｲﾝ表示部 

②試運転設定 

③試運転結果表示部 
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(3)試運転 

本画面にて運転設定を指定してｱｸﾁｭｴｰﾀの試運転をすることが可能です｡ 

(注)試運転機能はｵﾝﾗｲﾝ作業の時に限り使用可能です｡ｵﾌﾗｲﾝ作業の時は次ﾍﾟｰｼﾞの画面表示と

なり､試運転機能を使用することができません｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 13.58 試運転画面(ｵﾝﾗｲﾝ作業時) 

①ｹﾞｲﾝ表示部 

②試運転設定 

③試運転結果表示部 
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図13.59 試運転画面(ｵﾌﾗｲﾝ作業時) 

 

①ｹﾞｲﾝ表示部 

試運転の際に使用するｻｰﾎﾞｹﾞｲﾝを表示します｡ 

 

図 13.60 ｹﾞｲﾝ表示部 

 

②試運転設定 

 

図 13.61 試運転設定 
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開始位置(mm) 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの試運転開始位置を設定します。 

 

終了位置(mm) 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの試運転終了位置を設定します。 

 

速度(mm/s) 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの試運転速度を設定します。 

 

加速度(G) 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの試運転加速度を設定します。 

 

減速度(G) 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの試運転減速度を設定します。 

 

使用ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo. 

試運転に使用するｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.を設定します。 

※ PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)はNo.0だけです。 

 

完了時停止位置 

開始位置から終了位置までの運転完了後のｱｸﾁｭｴｰﾀ停止位置を設定します｡ 

停止位置は以下の2つを選択できます｡ 

･ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ-側 

･開始位置 
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開始位置(mm) 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの試運転開始位置を設定します。 

 

終了位置(mm) 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの試運転終了位置を設定します。 

 

速度(mm/s) 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの試運転速度を設定します。 

 

加速度(G) 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの試運転加速度を設定します。 

 

減速度(G) 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの試運転減速度を設定します。 

 

使用ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo. 

試運転に使用するｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.を設定します。 

※ PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)はNo.0だけです。 

 

完了時停止位置 

開始位置から終了位置までの運転完了後のｱｸﾁｭｴｰﾀ停止位置を設定します｡ 

停止位置は以下の2つを選択できます｡ 

･ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ-側 

･開始位置 
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運転ﾓｰﾄﾞ 

試運転時の運転ﾓｰﾄﾞを設定します｡ 

運転ﾓｰﾄﾞは以下の2つから選択できます。 

・台形 

・S字 

 

※ 動作開始ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時､ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定によっては以下のﾒｯｾｰｼﾞが表示さ

れます。 

はいを選択すると以下のﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀを記載の通りに変更し、試運転を実行

します。 

<変更するﾊﾟﾗﾒｰﾀ> 

名称 
設定値 
台形 S字 

No.56「S字ﾓｰｼｮﾝ比率設定[%]」 元々の設定値※1 100 
No.71「位置ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞｹﾞｲﾝ」 元々の設定値※1 90 

※1「ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算」画面でS字運転用ﾊﾟﾗﾒｰﾀへ変更を行った場合、

台形用のﾊﾟﾗﾒｰﾀは元々の設定値からS字用ﾊﾟﾗﾒｰﾀへ変更されま

す。 

 

いいえを選択するとﾊﾟﾗﾒｰﾀは変更せず、試運転を中止します。 

 

図13.62 S字運転用ﾊﾟﾗﾒｰﾀへの変更確認ﾒｯｾｰｼﾞ 
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動作開始ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると試運転を開始します。 

(注)  停止 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしなくても、試運転は自動的に終了します。 

(注) 開始位置(mm)、終了位置(mm)の設定によっては以下のﾒｯｾｰｼﾞが表

示されることがあります。表示された場合には、移動距離が長く

なる様に開始位置(mm)、終了位置(mm)の設定を変更してください。 

 

図13.63 移動距離過小時試運転不可ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

(注) 運転ﾓｰﾄﾞに「S字」を設定している場合に速度、加減速度の組合せ

によっては、以下のﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。加速時間が2.0[sec]

未満となる速度、加減速度へ設定変更することでﾒｯｾｰｼﾞは表示さ

れなくなります。 

 

図 13.64 強制台形運転ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

 

(注) 運転ﾓｰﾄﾞに「S字」を設定している場合に、運転設定によっては以

下のﾒｯｾｰｼﾞが表示されることがあります。 

はいを選択すれば試運転実行可能ですが、警告を発生させない様に

する為には加速時間を長くする様に運転設定を変更してください。 

 

図13.65 ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ警告ﾒｯｾｰｼﾞ 
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動作開始ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると試運転を開始します。 

(注)  停止 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしなくても、試運転は自動的に終了します。 

(注) 開始位置(mm)、終了位置(mm)の設定によっては以下のﾒｯｾｰｼﾞが表

示されることがあります。表示された場合には、移動距離が長く

なる様に開始位置(mm)、終了位置(mm)の設定を変更してください。 

 

図13.63 移動距離過小時試運転不可ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

(注) 運転ﾓｰﾄﾞに「S字」を設定している場合に速度、加減速度の組合せ

によっては、以下のﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。加速時間が2.0[sec]

未満となる速度、加減速度へ設定変更することでﾒｯｾｰｼﾞは表示さ

れなくなります。 

 

図 13.64 強制台形運転ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

 

(注) 運転ﾓｰﾄﾞに「S字」を設定している場合に、運転設定によっては以

下のﾒｯｾｰｼﾞが表示されることがあります。 

はいを選択すれば試運転実行可能ですが、警告を発生させない様に

する為には加速時間を長くする様に運転設定を変更してください。 

 

図13.65 ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ警告ﾒｯｾｰｼﾞ 
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停止ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると試運転を中断します｡ 

 

③試運転結果表示 

 

 

図 13.66 試運転結果表示部 

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

図13.67 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ(試運転画面) 

 

 比較ﾌｧｲﾙを開く 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､試運転結果に重ねて表示する比較ﾌｧｲﾙを開くこ

とができます｡ 

比較ﾌｧｲﾙはｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ形式のﾌｧｲﾙです｡ 

 

 名前を付けてﾌｧｲﾙに保存 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､試運転結果の波形ﾃﾞｰﾀを以下の形式を選択して

保存することができます｡ 

･bsmrc形式(比較ﾌｧｲﾙとして使用可能なﾌｧｲﾙ形式) 

･csv形式 

(注)形式は複数選択できます｡ 

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 試運転結果ｸﾞﾗﾌ 
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 縦軸拡大/縮小 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､試運転結果ｸﾞﾗﾌの縦軸を拡大/縮小することができます。 

 

 横軸拡大/縮小 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､試運転結果ｸﾞﾗﾌの横軸を拡大/縮小することができます｡ 

 

 表示ﾃﾞｰﾀ切り替え 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝにより､試運転結果ｸﾞﾗﾌに表示するﾃﾞｰﾀ(速度/電流)を切り

替えることができます。 

※ PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)は､速度だけ表示可能です。 
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 縦軸拡大/縮小 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､試運転結果ｸﾞﾗﾌの縦軸を拡大/縮小することができます。 

 

 横軸拡大/縮小 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､試運転結果ｸﾞﾗﾌの横軸を拡大/縮小することができます｡ 

 

 表示ﾃﾞｰﾀ切り替え 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝにより､試運転結果ｸﾞﾗﾌに表示するﾃﾞｰﾀ(速度/電流)を切り

替えることができます。 

※ PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)は､速度だけ表示可能です。 
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(4)調整記録保存画面 

本画面で、調整記録を保存します。 

 

 

図 13.68 調整記録保存画面 

 

①調整記録ﾃﾞｰﾀ表示 

調整記録として保存するﾃﾞｰﾀを表示します｡以下の2つの項目については､｢機種選択｣画面

の調整記録ﾃﾞｰﾀ表示とは表示、機能が変化します。 

 

図 13.69 調整前ｹﾞｲﾝ表示(調整記録保存画面) 

 

 

図13.70 ｺﾒﾝﾄ欄(調整記録保存画面) 

①調整記録ﾃﾞｰﾀ表示 

②新規ﾃﾞｰﾀとして保存 

/現在のﾃﾞｰﾀに上書き保存ﾎﾞﾀﾝ 

ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.選択 

ｺﾒﾝﾄ入力欄 
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ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.選択 

調整前ｹﾞｲﾝとして保存するｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.を選択します｡試運転・ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算の操作画面を起動

した時点でｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されていたｹﾞｲﾝを保存できます｡PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽ

ﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)の場合は、ｹﾞｲﾝｾｯﾄに対応していないため選択できるｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.は“0”

だけです。 

｢機種選択｣画面で「調整記録から選択」を選んだ際､調整記録ﾃﾞｰﾀに調整前ｹﾞｲﾝが保存されて

いた場合には､以下の画面のｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.選択に｢*｣を選択することで調整記録に保存されてい

た調整前ｹﾞｲﾝをそのまま保存できます｡ｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されていたｹﾞｲﾝは保存されません。 

 

図13.71 ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.選択 

(調整記録に調整前ｹﾞｲﾝが保存されている時) 

 

 (注)｢*｣は調整記録ﾃﾞｰﾀに調整前ｹﾞｲﾝが保存されている場合にかぎり表示されます｡ 

(注) ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.選択の表示は､ｵﾌﾗｲﾝ作業中は以下の画面に切替ります｡ 

 

図13.72 調整前ｹﾞｲﾝ表示(調整記録保存画面) 

(調整前ｹﾞｲﾝ無し時) 

 

図13.73 調整前ｹﾞｲﾝ表示(調整記録保存画面) 

(調整前ｹﾞｲﾝ有り時) 

 

ｺﾒﾝﾄ入力欄 

調整記録に保存するｺﾒﾝﾄを入力できます｡半角32文字までのｺﾒﾝﾄが保存可能です。 

 

② 新規ﾃﾞｰﾀとして保存 / 現在のﾃﾞｰﾀに上書き保存 ﾎﾞﾀﾝ 

 新規ﾃﾞｰﾀとして保存 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､調整記録ﾃﾞｰﾀ表示に表示されている調整記録を追加保存することが

できます｡ 

 

 現在のﾃﾞｰﾀに上書き保存 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､調整記録ﾃﾞｰﾀ表示のﾃﾞｰﾀNo.の調整記録に上書き保存することがで

きます｡ 

(注) 表示中の調整記録を既に1回以上保存した後か､｢機種選択｣画面で調整記録から選択

を選んだ時にかぎり上書き保存が可能です。 
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ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.選択 

調整前ｹﾞｲﾝとして保存するｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.を選択します｡試運転・ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算の操作画面を起動

した時点でｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されていたｹﾞｲﾝを保存できます｡PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽ

ﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)の場合は、ｹﾞｲﾝｾｯﾄに対応していないため選択できるｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.は“0”

だけです。 

｢機種選択｣画面で「調整記録から選択」を選んだ際､調整記録ﾃﾞｰﾀに調整前ｹﾞｲﾝが保存されて

いた場合には､以下の画面のｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.選択に｢*｣を選択することで調整記録に保存されてい

た調整前ｹﾞｲﾝをそのまま保存できます｡ｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されていたｹﾞｲﾝは保存されません。 

 

図13.71 ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.選択 

(調整記録に調整前ｹﾞｲﾝが保存されている時) 

 

 (注)｢*｣は調整記録ﾃﾞｰﾀに調整前ｹﾞｲﾝが保存されている場合にかぎり表示されます｡ 

(注) ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.選択の表示は､ｵﾌﾗｲﾝ作業中は以下の画面に切替ります｡ 

 

図13.72 調整前ｹﾞｲﾝ表示(調整記録保存画面) 

(調整前ｹﾞｲﾝ無し時) 

 

図13.73 調整前ｹﾞｲﾝ表示(調整記録保存画面) 

(調整前ｹﾞｲﾝ有り時) 

 

ｺﾒﾝﾄ入力欄 

調整記録に保存するｺﾒﾝﾄを入力できます｡半角32文字までのｺﾒﾝﾄが保存可能です。 

 

② 新規ﾃﾞｰﾀとして保存 / 現在のﾃﾞｰﾀに上書き保存 ﾎﾞﾀﾝ 

 新規ﾃﾞｰﾀとして保存 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､調整記録ﾃﾞｰﾀ表示に表示されている調整記録を追加保存することが

できます｡ 

 

 現在のﾃﾞｰﾀに上書き保存 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､調整記録ﾃﾞｰﾀ表示のﾃﾞｰﾀNo.の調整記録に上書き保存することがで

きます｡ 

(注) 表示中の調整記録を既に1回以上保存した後か､｢機種選択｣画面で調整記録から選択

を選んだ時にかぎり上書き保存が可能です。 
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13.4.3 ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算の画面の説明 

本画面にてｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う事ができます。 

 

「試運転」画面、または「調整記録保存」画面のｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしてください。 

 

 

図 13.74 ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ画面共通ﾎﾞﾀﾝ部 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 13.75 ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算画面(運転計画設定画面) 

 

①表示切り替えﾀﾌﾞ 

本ﾀﾌﾞで「運転計画設定」画面と「運転結果表示」画面の表示を切り替えることができます。 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算ﾎﾞﾀﾝ 

①表示切り替えﾀﾌﾞ 
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(1)運転計画 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図13.76 運転計画設定画面 

 

本画面にてｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う動作ﾊﾟﾀｰﾝの設定を行います｡設定可能な動作ﾊﾟﾀｰﾝ数は最大で

10ﾊﾟﾀｰﾝです。 

 

①摩擦表示 

 

図13.77 摩擦表示部 

 

粘性摩擦係数 

粘性摩擦係数を表示します。単位は[Nms]です。 

(注) PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)はｼｽﾃﾑ同定に対応してい

ないため、「0.000000000」が表示されます。 

① 摩擦表示部 ② 動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定ｸﾞﾘｯﾄﾞ 

③ 動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定用 

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

④ ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定 
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(1)運転計画 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図13.76 運転計画設定画面 

 

本画面にてｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う動作ﾊﾟﾀｰﾝの設定を行います｡設定可能な動作ﾊﾟﾀｰﾝ数は最大で

10ﾊﾟﾀｰﾝです。 

 

①摩擦表示 

 

図13.77 摩擦表示部 

 

粘性摩擦係数 

粘性摩擦係数を表示します。単位は[Nms]です。 

(注) PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)はｼｽﾃﾑ同定に対応してい

ないため、「0.000000000」が表示されます。 

① 摩擦表示部 ② 動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定ｸﾞﾘｯﾄﾞ 

③ 動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定用 

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

④ ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定 
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動摩擦ﾄﾙｸ 

動摩擦ﾄﾙｸを表示します。単位は[Nm]です。 

(注) PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)はｼｽﾃﾑ同定に対応していな

いため、「0.000000」が表示されます。 

 

ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

ｹﾞｲﾝ調整に対応したｺﾝﾄﾛｰﾗの場合、調整手法が表示されます。 

※ PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)はｹﾞｲﾝ調整に対応していない

ため、空白表示になります。 

 

 

② 動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定ｸﾞﾘｯﾄﾞ 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う動作ﾊﾟﾀｰﾝを設定します｡ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算の完了した動作ﾊﾟﾀｰﾝは､

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面へｺﾋﾟｰ&ﾍﾟｰｽﾄが可能です。 

 

図13.78 動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定ｸﾞﾘｯﾄﾞ 

 

搬送負荷(kg) 

搬送負荷を設定します。 

(注) 搬送負荷の設定は速度・加減速度の制限に反映されます。 

 

位置(mm) 

位置を設定します。 

一番上の行(No.S)は開始位置の設定ｾﾙです。 

 

速度(mm/s) 

速度を設定します。 

 

加速度(G) 

加速度を設定します。 
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減速度(G) 

減速度を設定します。 

 

位置決め幅(mm) 

位置決め幅を設定します。 

 

S字ﾓｰｼｮﾝ 

台形運転、S字運転どちらのｻｲｸﾙﾀｲﾑを計算するのかを設定します。台形、S字と設定

値との対応は以下の通りです。 

・台形：0 

・S字 ：1 

 

ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ 

ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ移動､ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動どちらで動作させた場合のｻｲｸﾙﾀｲﾑを計算するのかを設定

します｡ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ､ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙと設定値との対応は以下の通りです｡ 

･ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ :0 

･ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ :1 

 

ｹﾞｲﾝｾｯﾄ 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算に使用するｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.を設定します｡ 

※ PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)ではｹﾞｲﾝｾｯﾄ0にかぎ

り設定可能です。 

 

休止時間(s) 

休止時間を設定します。 
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減速度(G) 

減速度を設定します。 

 

位置決め幅(mm) 

位置決め幅を設定します。 

 

S字ﾓｰｼｮﾝ 

台形運転、S字運転どちらのｻｲｸﾙﾀｲﾑを計算するのかを設定します。台形、S字と設定

値との対応は以下の通りです。 

・台形：0 

・S字 ：1 

 

ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ 

ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ移動､ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動どちらで動作させた場合のｻｲｸﾙﾀｲﾑを計算するのかを設定

します｡ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ､ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙと設定値との対応は以下の通りです｡ 

･ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ :0 

･ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ :1 

 

ｹﾞｲﾝｾｯﾄ 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算に使用するｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.を設定します｡ 

※ PCON-CA､PCON-CB､ERC3､MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)､RCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ)ではｹﾞｲﾝｾｯﾄ0にかぎ

り設定可能です。 

 

休止時間(s) 

休止時間を設定します。 
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③ 動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定用ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

図 13.79 動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定用ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 最速運転設定 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､移動距離に対して最短運転時間となる動作ﾊﾟﾀｰﾝを設定します。 

(注) 最速運転設定は搬送負荷、移動距離の設定が完了していない場合には設定するこ

とができません。 

 

 ｺﾋﾟｰ ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､選択したｾﾙの内容をｺﾋﾟｰします。 

 

 ﾍﾟｰｽﾄ ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､選択したｾﾙへｺﾋﾟｰした内容を貼り付けます。 

 

 1行挿入 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､選択したｾﾙの行へ空白行を挿入します。 

 

 1行削除 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､選択したｾﾙの行の内容を削除し、削除行以下の行を1行繰り上げます。 

 

 全行削除 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定ｸﾞﾘｯﾄﾞの設定を全部削除します。 

 

 実行 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定ｸﾞﾘｯﾄﾞに設定された動作ﾊﾟﾀｰﾝのｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を

実行します。 
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④ ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定 

 

図13.80 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定 

 

S字運転用ﾊﾟﾗﾒｰﾀへ変更 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､S字運転でのｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算が完了している動作ﾊﾟﾀｰﾝで指定してい

るｹﾞｲﾝｾｯﾄについて以下のﾊﾟﾗﾒｰﾀを変更します｡ 

 

<変更するﾊﾟﾗﾒｰﾀ> 

名称 設定値 

No.56「S字ﾓｰｼｮﾝ比率設定[%]」 100 
No.71「位置ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞｹﾞｲﾝ」 90 

 

元に戻す 

 S字運転用ﾊﾟﾗﾒｰﾀへ変更 ﾎﾞﾀﾝでﾊﾟﾗﾒｰﾀを変更したｹﾞｲﾝｾｯﾄについて､試運転画面を表

示したときのﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定に戻します｡ 
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④ ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定 

 

図13.80 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定 

 

S字運転用ﾊﾟﾗﾒｰﾀへ変更 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､S字運転でのｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算が完了している動作ﾊﾟﾀｰﾝで指定してい

るｹﾞｲﾝｾｯﾄについて以下のﾊﾟﾗﾒｰﾀを変更します｡ 

 

<変更するﾊﾟﾗﾒｰﾀ> 

名称 設定値 

No.56「S字ﾓｰｼｮﾝ比率設定[%]」 100 
No.71「位置ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞｹﾞｲﾝ」 90 

 

元に戻す 

 S字運転用ﾊﾟﾗﾒｰﾀへ変更 ﾎﾞﾀﾝでﾊﾟﾗﾒｰﾀを変更したｹﾞｲﾝｾｯﾄについて､試運転画面を表

示したときのﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定に戻します｡ 
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(2)運転結果 

 

 

図 13.81 運転結果表示画面 

 

① 運転結果時間表示部 

 

図 13.82 運転結果時間表示部 

① 運転結果時間表示部 ② 運転結果ｸﾞﾗﾌ表示部 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択 
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動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択 

本ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽでｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算結果ｸﾞﾗﾌに表示する動作ﾊﾟﾀｰﾝを選択します。 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行った動作ﾊﾟﾀｰﾝNo.を選択することが可能です。 

 

位置決め時間(s) 

｢運転結果時間表示部｣の動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択で選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝの位置決め時間を表示

します｡ 

 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ(s) 

｢運転結果時間表示部｣の動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択で選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝのｻｲｸﾙﾀｲﾑを表示します｡ 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑは位置決め時間と休止時間の合計時間です｡ 

 

累積ｻｲｸﾙﾀｲﾑ(s) 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ1から｢運転結果時間表示部｣の動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択で選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝまでの

累積ｻｲｸﾙﾀｲﾑを表示します｡ 

 

合計ｻｲｸﾙﾀｲﾑ(s) 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行った全動作ﾊﾟﾀｰﾝの合計ｻｲｸﾙﾀｲﾑを表示します｡ 

 

②運転結果ｸﾞﾗﾌ表示 

 

 

図 13.83 運転結果ｸﾞﾗﾌ表示 

運転結果ｸﾞﾗﾌ ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 
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動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択 

本ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽでｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算結果ｸﾞﾗﾌに表示する動作ﾊﾟﾀｰﾝを選択します。 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行った動作ﾊﾟﾀｰﾝNo.を選択することが可能です。 

 

位置決め時間(s) 

｢運転結果時間表示部｣の動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択で選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝの位置決め時間を表示

します｡ 

 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ(s) 

｢運転結果時間表示部｣の動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択で選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝのｻｲｸﾙﾀｲﾑを表示します｡ 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑは位置決め時間と休止時間の合計時間です｡ 

 

累積ｻｲｸﾙﾀｲﾑ(s) 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ1から｢運転結果時間表示部｣の動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択で選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝまでの

累積ｻｲｸﾙﾀｲﾑを表示します｡ 

 

合計ｻｲｸﾙﾀｲﾑ(s) 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行った全動作ﾊﾟﾀｰﾝの合計ｻｲｸﾙﾀｲﾑを表示します｡ 

 

②運転結果ｸﾞﾗﾌ表示 

 

 

図 13.83 運転結果ｸﾞﾗﾌ表示 

運転結果ｸﾞﾗﾌ ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 
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ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

図13.84 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ(ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算画面) 

 

 縦軸拡大/縮小 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､運転結果ｸﾞﾗﾌの縦軸を拡大/縮小することができます。 

 

 横軸拡大/縮小 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､運転結果ｸﾞﾗﾌの横軸を拡大/縮小することができます｡ 

 

 表示ﾃﾞｰﾀ切り替え 

速度/位置のﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝにより､ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算結果ｸﾞﾗﾌに表示するﾃﾞｰﾀ(速度/位置)を切り

替えることができます。 

 

運転結果ｸﾞﾗﾌ 

 

図13.85 運転結果ｸﾞﾗﾌ(速度応答) 

 

表示ﾃﾞｰﾀ切り替えﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝ､ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽで選択しているﾃﾞｰﾀを表示します｡ 
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14. ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ機能 

 

(注) SCON-CAL/CGALはｻｰﾎﾞﾓﾆﾀができないため、以下の機能がありません。 

・実際にｱｸﾁｭｴｰﾀを動かすｼｽﾃﾑ同定による方法 

・試運転で動かした時の結果表示 

 

RC ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.05.00.00 以降、MSCON はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.02.00.00 以降､ 

SCON-CAL/CGAL はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.07.00.00 以降、SCON-CB はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降、RCON-SC

はバージョン V13.01.00.00 以降)をｲﾝｽﾄｰﾙしますと、ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ機能を行なうために必要

なｷｰﾌｧｲﾙ(OffBrdTune.dll ﾌｧｲﾙ)や AtrDatActuator_200V_AC.oact などがｲﾝｽﾄｰﾙされます。 

‘RcPc RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ’の実行ﾌｧｲﾙが格納されているﾌｫﾙﾀﾞにｲﾝｽﾄｰﾙされます。 

格納先の例 C:\Program Files\IAI\RoboCylinder 

 

図 14.1 RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ実行ﾌｧｲﾙ格納ﾌｫﾙﾀﾞ 

 

DB_OFFBRD ﾌｫﾙﾀﾞの中には、以下のﾃﾞｰﾀなどが格納されています。 

・AtrDatActuator_200V_AC.oact 

・DatRcrdAdjsted_200V_AC.orcd 

・TblDatAdjstManuEasily.omnu 

・DatLimtrAdjst.olmt 

 

(注)調整記録ﾃﾞｰﾀ以外のﾃﾞｰﾀﾍﾞｰｽﾌｧｲﾙの格納先は固定です。格納先を変更すると、ﾌｧｲﾙは存在

しないものとして扱われます。 

(注)調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ名はｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ画面起動時に初期選択されるﾌｧｲﾙ名です。本ﾌｧｲﾙ

だけは、使用するﾌｧｲﾙを変更することができます。(詳細は、調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択を参

照ください。) 
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14.1 制約事項 

14.1.1 ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ機能対応可能ｱｸﾁｭｴｰﾀ 

ｱｸﾁｭｴｰﾀ属性ﾃﾞｰﾀ(AtrDatActuator_200V_AC.oact など)に登録されているｱｸﾁｭｴｰﾀに限り、ｵﾌﾎﾞｰ

ﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ機能が可能となります。 

ｹﾞｲﾝ計算は、ｱｸﾁｭｴｰﾀ属性ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙを元に行います。ｱｸﾁｭｴｰﾀ属性ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙに登録されていない

ｱｸﾁｭｴｰﾀのｹﾞｲﾝ計算は行えません。 

 

 

14.1.2 操作時の制約 

①ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ機能は、以下画面のいずれかを起動している場合は使用できません。 

・「ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集」画面 

・「ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ」画面 

・「制振制御用周波数解析」画面 

 

②ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ機能使用中は、以下画面を起動することができません。 

・「ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集」画面 

・「ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ」画面 

・「制振制御用周波数解析」画面 

 

③ｵﾌﾗｲﾝ作業中の場合、ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ機能を使用したｺﾝﾄﾛｰﾗへのﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定は行えません。 

 

 

14.1.3 ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.0 に関する注意事項 

原点復帰は、ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.0 のｹﾞｲﾝを使用して行ないますので、以下の注意事項に従って、ｹﾞｲ

ﾝｾｯﾄ No.0 を設定してください。 

（1）定格搬送負荷より軽い搬送負荷の場合 

①ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.0 には、以下のいずれかのｹﾞｲﾝを設定してください。 

 ・出荷時に設定されているｹﾞｲﾝ 

 ・定格搬送負荷に合わせた調整ｹﾞｲﾝ 

②調整ｹﾞｲﾝは、ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.0 以外のｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.1～3 にｾｯﾄして使用してください。 

ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.0 に、調整ｹﾞｲﾝが設定された場合は、原点復帰時に振動などの問題が発生

する場合があります。 

 

（2）定格搬送負荷より重い搬送負荷の場合 

ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.0 には、調整ｹﾞｲﾝを設定してください。 

出荷時に設定されているｹﾞｲﾝでは、負荷が定格搬送負荷より重いため、原点復帰ができ

ない場合があります。 
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14.1 制約事項 
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（2）定格搬送負荷より重い搬送負荷の場合 

ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.0 には、調整ｹﾞｲﾝを設定してください。 
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ない場合があります。 

 

 

 - 229 -

14.2 ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ機能の概要 

ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ機能は、搬送負荷に合わせた、最適なｹﾞｲﾝを計算することを目的とした機能で

す。 

計算するｹﾞｲﾝは以下の6種類です。 

① ｻｰﾎﾞｹﾞｲﾝ番号 

② 位置ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞｹﾞｲﾝ 

③ 速度ﾙｰﾌﾟ比例ｹﾞｲﾝ 

④ 速度ﾙｰﾌﾟ積分ｹﾞｲﾝ 

⑤ ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ時定数 

⑥ 電流制御帯域番号 

ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾗﾒｰﾀに、上の6種類のｹﾞｲﾝを保存するためのｹﾞｲﾝｾｯﾄが4つ用意されており、計算し

たｹﾞｲﾝを指定したｹﾞｲﾝｾｯﾄへ書き込むことが可能です。 

 

 

14.3 起動方法 

ﾒｲﾝﾒﾆｭｰから 

[ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(P)]⇒[制御系ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定(C)]⇒[ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ(T)] 

と選択してください。 
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14.4 ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ対象軸 No.選択の操作 

14.4.1 画面の各項目説明 

本画面にて、ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行う対象の軸No.を選択します。 

ｵﾝﾗｲﾝ作業でｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行なう場合は、ｵﾝﾗｲﾝ作業を選択し、軸No.を選択し、OKﾎﾞﾀﾝを

押します。 

ｵﾌﾗｲﾝ作業でｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行なう場合は、ｵﾌﾗｲﾝ作業を選択し、ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟを選択し、OKﾎﾞﾀﾝ

を押します。 

また、ｵﾌﾗｲﾝ作業(ｺﾝﾄﾛｰﾗへﾊﾟﾗﾒｰﾀを転送せず、ｹﾞｲﾝ計算だけを行う事)も可能です。 

 

図 14.2 ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ対象軸 No.選択 

 

①ｵﾝﾗｲﾝ作業/ｵﾌﾗｲﾝ作業切り替え 

ｵﾝﾗｲﾝ作業 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝを選択して、「機種選択」画面を起動することで、ｵﾝﾗｲﾝでのﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行うこと

ができます。 

（注）ｵﾝﾗｲﾝ作業では、ｼｽﾃﾑ同定、試運転、計算したｹﾞｲﾝのｺﾝﾄﾛｰﾗへの転送を行うことがで

きます。 

（注）ｵﾝﾗｲﾝ作業は、ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞに対応したｺﾝﾄﾛｰﾗと接続可能な状態にかぎり使用可能です。 

 

ｵﾌﾗｲﾝ作業 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝを選択して、「機種選択」画面を起動することで、ｵﾌﾗｲﾝでのﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行うこと

ができます。 

（注）ｵﾌﾗｲﾝ作業では、ｼｽﾃﾑ同定、試運転、計算したｹﾞｲﾝのｺﾝﾄﾛｰﾗへの転送は行えません。 

（注）ｵﾌﾗｲﾝ作業は、ｺﾝﾄﾛｰﾗと接続可能な状態でなくても使用可能です。 

 

ｹﾞｲﾝ計算、ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算は、ｵﾝﾗｲﾝ作業/ｵﾌﾗｲﾝ作業どちらでも行うことができます。 

①ｵﾝﾗｲﾝ作業/ 

ｵﾌﾗｲﾝ作業切り替え ②軸 No.選択 

④OK/ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

③ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟ選択 
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ｵﾝﾗｲﾝ作業 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝを選択して、「機種選択」画面を起動することで、ｵﾝﾗｲﾝでのﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行うこと

ができます。 

（注）ｵﾝﾗｲﾝ作業では、ｼｽﾃﾑ同定、試運転、計算したｹﾞｲﾝのｺﾝﾄﾛｰﾗへの転送を行うことがで

きます。 

（注）ｵﾝﾗｲﾝ作業は、ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞに対応したｺﾝﾄﾛｰﾗと接続可能な状態にかぎり使用可能です。 

 

ｵﾌﾗｲﾝ作業 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝを選択して、「機種選択」画面を起動することで、ｵﾌﾗｲﾝでのﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行うこと

ができます。 

（注）ｵﾌﾗｲﾝ作業では、ｼｽﾃﾑ同定、試運転、計算したｹﾞｲﾝのｺﾝﾄﾛｰﾗへの転送は行えません。 

（注）ｵﾌﾗｲﾝ作業は、ｺﾝﾄﾛｰﾗと接続可能な状態でなくても使用可能です。 

 

ｹﾞｲﾝ計算、ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算は、ｵﾝﾗｲﾝ作業/ｵﾌﾗｲﾝ作業どちらでも行うことができます。 

①ｵﾝﾗｲﾝ作業/ 

ｵﾌﾗｲﾝ作業切り替え ②軸 No.選択 

④OK/ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

③ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟ選択 
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②軸No.選択 

ﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行う対象の軸No.を選択します。 

（注） 本項目はｵﾝﾗｲﾝ作業を選択した場合にかぎり設定可能です。 

（注） 選択可能な軸No.はｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ機能に対応したｺﾝﾄﾛｰﾗだけです。 

 

③ﾓｰﾀﾀｲﾌﾟ選択 

ｵﾌﾗｲﾝ作業時のﾁｭｰﾆﾝｸﾞ対象ｱｸﾁｭｴｰﾀのﾓｰﾀﾀｲﾌﾟを選択します。 

 

④OK/ｷｬﾝｾﾙﾎﾞﾀﾝ 

 OK ﾎﾞﾀﾝ 

 OK ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、「ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ対象軸No.選択」画面を閉じ、「機種選択」

画面が起動します。 

その際、以下のﾒｯｾｰｼﾞが表示されることがあります。ﾒｯｾｰｼﾞの内容に従い、選択肢を選んで

ください。 

 
図14.3 MANU動作ﾓｰﾄﾞ変更確認(ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ画面起動時) 

 

（注） MANUﾓｰﾄﾞをﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞへ変更しない場合、ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ画面は起動できません。 

 

（注）  はい をｸﾘｯｸして、MANU動作ﾓｰﾄﾞの設定を変更した場合、ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ画面終了

時に以下のﾒｯｾｰｼﾞが表示されます｡ﾒｯｾｰｼﾞを閉じるとMANU動作ﾓｰﾄﾞ及び、ｾｰﾌﾃｨ速度

の設定が変更前の状態に戻ります。 

 

図 14.4 MANU ﾓｰﾄﾞ及び、ｾｰﾌﾃｨ速度変更確認(ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ画面終了時) 

 

 ｷｬﾝｾﾙ ﾎﾞﾀﾝ 

 ｷｬﾝｾﾙ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、「ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ対象軸 No.選択」画面が閉じられ、「機種選択」

画面の起動を取り止めます。 
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14.5 ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞの操作 

14.5.1 操作の概要 

ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞは、以下の手順で行います。 

①機種選択画面で、機種を設定します。 

 次へ をｸﾘｯｸすると搬送負荷選択画面に移行します。 

             ↓ 

②搬送負荷選択画面で、負荷を設定します。 

負荷の設定方法は、以下の 2 種類の方法があります。 

・搬送負荷を指定する方法 

・実際にｱｸﾁｭｴｰﾀを動かすｼｽﾃﾑ同定による方法(SCON-CAL/CGAL は行えません。) 

 次へ をｸﾘｯｸすると調整手法選択画面に移行します。 

             ↓ 

③調整手法選択画面で、ｹﾞｲﾝの調整方法を選択します。 

調整方法は、以下の 3種類の方法があります。 

・基準制御帯域設定 

・簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ設定 

・ﾏﾆｭｱﾙ調整設定 

ﾏﾆｭｱﾙ調整設定以外は、 次へ をｸﾘｯｸするとｹﾞｲﾝ調整が実施されます。 

ｹﾞｲﾝ調整が完了すると、算出したｹﾞｲﾝをﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定するかどうか聞いてきます。 

 OK をｸﾘｯｸすると、算出したｹﾞｲﾝがﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定され、試運転画面に移行します。 

              ↓ 

④ﾏﾆｭｱﾙ調整設定の場合、ﾏﾆｭｱﾙ調整画面で、ｹﾞｲﾝを調整します。 

 次へ をｸﾘｯｸするとｹﾞｲﾝ調整が実施されます。 

ｹﾞｲﾝ調整が完了すると、算出したｹﾞｲﾝをﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定するかどうか聞いてきます。 

 OK をｸﾘｯｸすると、算出したｹﾞｲﾝがﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定され、試運転画面に移行します。 

              ↓ 

⑤試運転画面にて、設定したｹﾞｲﾝのでの試運転を行い、動作を確認します。 

(SCON-CAL/CGAL は試運転で動かすことはできますが、結果の表示はでません。) 

 次へ をｸﾘｯｸすると調整記録保存画面が表示されます。 

              ↓ 

⑥調整記録保存画面で、ｹﾞｲﾝ調整した結果を保存することができます。 

 

以下に、各画面での操作について説明します。 
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14.5 ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞの操作 

14.5.1 操作の概要 

ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞは、以下の手順で行います。 

①機種選択画面で、機種を設定します。 

 次へ をｸﾘｯｸすると搬送負荷選択画面に移行します。 

             ↓ 

②搬送負荷選択画面で、負荷を設定します。 

負荷の設定方法は、以下の 2 種類の方法があります。 

・搬送負荷を指定する方法 

・実際にｱｸﾁｭｴｰﾀを動かすｼｽﾃﾑ同定による方法(SCON-CAL/CGAL は行えません。) 

 次へ をｸﾘｯｸすると調整手法選択画面に移行します。 

             ↓ 

③調整手法選択画面で、ｹﾞｲﾝの調整方法を選択します。 

調整方法は、以下の 3種類の方法があります。 

・基準制御帯域設定 

・簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ設定 

・ﾏﾆｭｱﾙ調整設定 

ﾏﾆｭｱﾙ調整設定以外は、 次へ をｸﾘｯｸするとｹﾞｲﾝ調整が実施されます。 

ｹﾞｲﾝ調整が完了すると、算出したｹﾞｲﾝをﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定するかどうか聞いてきます。 

 OK をｸﾘｯｸすると、算出したｹﾞｲﾝがﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定され、試運転画面に移行します。 

              ↓ 

④ﾏﾆｭｱﾙ調整設定の場合、ﾏﾆｭｱﾙ調整画面で、ｹﾞｲﾝを調整します。 

 次へ をｸﾘｯｸするとｹﾞｲﾝ調整が実施されます。 

ｹﾞｲﾝ調整が完了すると、算出したｹﾞｲﾝをﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定するかどうか聞いてきます。 

 OK をｸﾘｯｸすると、算出したｹﾞｲﾝがﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定され、試運転画面に移行します。 

              ↓ 

⑤試運転画面にて、設定したｹﾞｲﾝのでの試運転を行い、動作を確認します。 

(SCON-CAL/CGAL は試運転で動かすことはできますが、結果の表示はでません。) 

 次へ をｸﾘｯｸすると調整記録保存画面が表示されます。 

              ↓ 

⑥調整記録保存画面で、ｹﾞｲﾝ調整した結果を保存することができます。 

 

以下に、各画面での操作について説明します。 
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14.5.2 機種選択画面の各項目説明 

本画面にて、ﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行うｱｸﾁｭｴｰﾀの機種を選択します。 

 

 

 

 

図 14.5 機種選択画面 

 

①表示中画面/機種情報表示 

 

 

図 14.6 表示中画面/機種情報表示 

 

表示中画面情報 

現在表示中の画面の名称が表示されます。 

 

機種情報 

「機種選択」画面で選択したｱｸﾁｭｴｰﾀの情報が表示されます。 

①表示中画面/機種情報表示 ②ｱｸﾁｭｴｰﾀ機種選択 

③調整記録ﾃﾞｰﾀ表示 ④共通ﾎﾞﾀﾝ部 ⑤ﾃﾞｰﾀﾍﾞｰｽﾌｧｲﾙﾊﾞｰｼﾞｮﾝ表示 

表示中画面情報 機種情報 
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②ｱｸﾁｭｴｰﾀ機種選択 

 

 

 

図14.7 ｱｸﾁｭｴｰﾀ機種選択 

 

機種選択元ﾃﾞｰﾀ選択 

機種を選択する元ﾃﾞｰﾀを選択します。 

「新規調整機種を選択」の場合、ｱｸﾁｭｴｰﾀ属性ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙに登録されている機種の中

から、ﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行う機種を選択します。 

「調整記録から選択」の場合、過去に保存した調整記録ﾃﾞｰﾀに登録されている機種

の中から、ﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行う機種を選択します。 

（注）「調整記録から選択」は調整記録ﾃﾞｰﾀが何もない状態では選択できません。 

 

機種選択設定 

ﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行う機種のﾃﾞｰﾀ種別、型式、ﾘｰﾄﾞ、ｽﾄﾛｰｸ、ｱｸﾁｭｴｰﾀ設置姿勢を設定します。 

（注）機種選択元ﾃﾞｰﾀに登録されていない型式、ﾘｰﾄﾞ、ｽﾄﾛｰｸを設定することはできません。 

 

調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択 

  

図14.8 調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択 

ﾎﾞﾀﾝを押すことで、使用する調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙを切り替える事ができます。使用して

いる調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ名が、ﾎﾞﾀﾝの右側に下線付きの文字で表示されます。 

（注）調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙの選択は、機種選択元ﾃﾞｰﾀ選択を「調整記録から選択」に設定し

ている時にかぎり可能です。 

（注）ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ画面起動時の初期選択ﾌｧｲﾙは 

「\[RC用ﾊﾟｿｺﾝｿﾌﾄ保存ﾌｫﾙﾀﾞ]\DB_OFFBRD\DatRcrdAdjsted_200V_AC.orcd」 

です。 

（注）調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙがない場合、若しくはﾌｧｲﾙを開くのに失敗した場合には、調整記

録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択の表示が以下の様に切替ります。 

 

図14.9 調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択(ﾌｧｲﾙ未選択状態) 

機種選択元ﾃﾞｰﾀ選択 機種選択設定 

調整記録ﾃﾞｰﾀ選択 調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択 



 

14.
オ
フ
ボ
ー
ド
チ
ュ
ー
ニ
ン
グ
機
能

 

 - 234 -

②ｱｸﾁｭｴｰﾀ機種選択 

 

 

 

図14.7 ｱｸﾁｭｴｰﾀ機種選択 

 

機種選択元ﾃﾞｰﾀ選択 

機種を選択する元ﾃﾞｰﾀを選択します。 

「新規調整機種を選択」の場合、ｱｸﾁｭｴｰﾀ属性ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙに登録されている機種の中

から、ﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行う機種を選択します。 

「調整記録から選択」の場合、過去に保存した調整記録ﾃﾞｰﾀに登録されている機種

の中から、ﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行う機種を選択します。 

（注）「調整記録から選択」は調整記録ﾃﾞｰﾀが何もない状態では選択できません。 

 

機種選択設定 

ﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行う機種のﾃﾞｰﾀ種別、型式、ﾘｰﾄﾞ、ｽﾄﾛｰｸ、ｱｸﾁｭｴｰﾀ設置姿勢を設定します。 

（注）機種選択元ﾃﾞｰﾀに登録されていない型式、ﾘｰﾄﾞ、ｽﾄﾛｰｸを設定することはできません。 

 

調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択 

  

図14.8 調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択 

ﾎﾞﾀﾝを押すことで、使用する調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙを切り替える事ができます。使用して

いる調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ名が、ﾎﾞﾀﾝの右側に下線付きの文字で表示されます。 

（注）調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙの選択は、機種選択元ﾃﾞｰﾀ選択を「調整記録から選択」に設定し

ている時にかぎり可能です。 

（注）ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ画面起動時の初期選択ﾌｧｲﾙは 

「\[RC用ﾊﾟｿｺﾝｿﾌﾄ保存ﾌｫﾙﾀﾞ]\DB_OFFBRD\DatRcrdAdjsted_200V_AC.orcd」 

です。 

（注）調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙがない場合、若しくはﾌｧｲﾙを開くのに失敗した場合には、調整記

録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択の表示が以下の様に切替ります。 

 

図14.9 調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択(ﾌｧｲﾙ未選択状態) 

機種選択元ﾃﾞｰﾀ選択 機種選択設定 

調整記録ﾃﾞｰﾀ選択 調整記録ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ選択 
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調整記録ﾃﾞｰﾀ選択 

調整記録ﾃﾞｰﾀを切り替える際に使用します。右端に選択可能な調整記録ﾃﾞｰﾀ数が表示され

ます。 

機種選択設定による調整記録ﾃﾞｰﾀの絞込みを行う事が可能です。機種選択設定で空白と

なっている項目については、絞込みの条件からは除外します。 

例) 型式：ISB-SXM-60、ﾘｰﾄﾞ：4mmと設定した場合 

⇒ 調整記録ﾃﾞｰﾀの中から、ISB-SXM-60のﾘｰﾄﾞ4mmの調整記録だけを絞り込みます。 

 

例) 型式：ISB-SXM-60、ﾘｰﾄﾞ：空白と設定した場合 

⇒ 調整記録ﾃﾞｰﾀの中から、ﾘｰﾄﾞに関係なく型式がISB-SXM-60の調整記録だけを絞り込

みます。 

 

<< 、 >> ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると選択可能な調整記録ﾃﾞｰﾀの終端のﾃﾞｰﾀを選択することができます。 

 < 、 > ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると選択可能な調整記録ﾃﾞｰﾀを1ﾚｺｰﾄﾞずつ切り替えることができます。 

 < と > ﾎﾞﾀﾝの間のｴﾃﾞｨｯﾄに番号を入力することで直接指定した調整記録ﾃﾞｰﾀを選択す

ることが可能です。 

 

 

③調整記録ﾃﾞｰﾀ表示 

 

図14.10 調整記録ﾃﾞｰﾀ表示(機種選択画面) 

 

調整記録ﾃﾞｰﾀ選択で選択した調整記録ﾃﾞｰﾀの内容を表示します。 

 

ﾃﾞｰﾀNo. 

表示中の調整記録のﾃﾞｰﾀNo.を表示します。 

 

型式、ﾘｰﾄﾞ(mm)、ｽﾄﾛｰｸ(mm) 

「機種選択」画面で選択したｱｸﾁｭｴｰﾀの情報を表示します。 
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調整前ｹﾞｲﾝ 

調整前ｹﾞｲﾝが保存された調整記録ﾃﾞｰﾀの場合、調整前ｹﾞｲﾝを表示します。 

調整前ｹﾞｲﾝが保存されていない調整記録ﾃﾞｰﾀの場合には、以下の様になます。 

 

図14.11 調整前ｹﾞｲﾝ(機種選択画面) 

(調整前ｹﾞｲﾝ未保存) 

 

調整ｹﾞｲﾝ 

ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ後のｹﾞｲﾝを表示します。ｺﾝﾄﾛｰﾗへ調整ｹﾞｲﾝの転送を行った調整記録の場合には、

ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.に転送先のｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.、転送を行わなかった場合には、「-」が表示されます。 

 

ｼｽﾃﾑ同定値 

ｼｽﾃﾑ同定を行った調整記録の場合には、ｼｽﾃﾑ同定結果が表示されます。 

ｼｽﾃﾑ同定を行わずに保存した調整記録ﾃﾞｰﾀの場合には、以下の様になり、表示されません。 

 

図14.12 ｼｽﾃﾑ同定値(未保存) 

 

搬送負荷 

「搬送負荷選択」画面で指定した搬送負荷が表示されます。ｼｽﾃﾑ同定を行った調整記録の

場合には、総合ｲﾅｰｼｬから逆算した搬送負荷が表示されます。 

 

ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

「調整手法選択」画面で選択した調整手法が表示されます。選択した手法によって以下の

様に表示が切替ります。 

 

図14.13 ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ表示 

(基準制御帯域設定時) 

 

図14.14 ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ表示 

(簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ時) 

 

図14.15 ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ表示 

(ﾏﾆｭｱﾙ調整時) 
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調整前ｹﾞｲﾝ 

調整前ｹﾞｲﾝが保存された調整記録ﾃﾞｰﾀの場合、調整前ｹﾞｲﾝを表示します。 

調整前ｹﾞｲﾝが保存されていない調整記録ﾃﾞｰﾀの場合には、以下の様になます。 

 

図14.11 調整前ｹﾞｲﾝ(機種選択画面) 

(調整前ｹﾞｲﾝ未保存) 

 

調整ｹﾞｲﾝ 

ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ後のｹﾞｲﾝを表示します。ｺﾝﾄﾛｰﾗへ調整ｹﾞｲﾝの転送を行った調整記録の場合には、

ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.に転送先のｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.、転送を行わなかった場合には、「-」が表示されます。 

 

ｼｽﾃﾑ同定値 

ｼｽﾃﾑ同定を行った調整記録の場合には、ｼｽﾃﾑ同定結果が表示されます。 

ｼｽﾃﾑ同定を行わずに保存した調整記録ﾃﾞｰﾀの場合には、以下の様になり、表示されません。 

 

図14.12 ｼｽﾃﾑ同定値(未保存) 

 

搬送負荷 

「搬送負荷選択」画面で指定した搬送負荷が表示されます。ｼｽﾃﾑ同定を行った調整記録の

場合には、総合ｲﾅｰｼｬから逆算した搬送負荷が表示されます。 

 

ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

「調整手法選択」画面で選択した調整手法が表示されます。選択した手法によって以下の

様に表示が切替ります。 

 

図14.13 ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ表示 

(基準制御帯域設定時) 

 

図14.14 ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ表示 

(簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ時) 

 

図14.15 ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ表示 

(ﾏﾆｭｱﾙ調整時) 
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ｺﾒﾝﾄ 

ｺﾒﾝﾄが保存された調整記録ﾃﾞｰﾀの場合、ｺﾒﾝﾄを表示します。 

 

 

④共通ﾎﾞﾀﾝ部 

 

図14.16 共通ﾎﾞﾀﾝ部(全ﾎﾞﾀﾝ表示状態) 

 

 次へ ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、次の画面を表示することができます。 

「調整記録保存」画面では、本ﾎﾞﾀﾝの表示は、以下の様に切替ります。 

 

図14.17 調整記録保存画面での表示 

 

（注）表示中の画面にて、次の画面を表示する為の設定が未完了の場合、ﾒｯｾｰｼﾞが表示され、

画面を切り替えることはできません。 

 

 戻る ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、表示中の画面の前に表示していた画面へ戻ることができます。 

（注）本ﾎﾞﾀﾝは、「機種選択」画面では表示されません。 

 

 ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算画面を表示することができます。 

（注）本ﾎﾞﾀﾝは、「試運転」画面、「調整記録保存」画面の表示中にかぎりｸﾘｯｸ可能です。 

 

 

⑤ﾃﾞｰﾀﾍﾞｰｽﾌｧｲﾙﾊﾞｰｼﾞｮﾝ表示 

ﾁｭｰﾆﾝｸﾞを行う上で必要となる、ﾃﾞｰﾀﾍﾞｰｽﾌｧｲﾙのﾌｧｲﾙﾊﾞｰｼﾞｮﾝを表示します｡ 
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14.5.3 搬送負荷選択画面の各項目説明 

本画面にて、搬送負荷を設定します。 

搬送負荷選択の方法は、搬送負荷を指定する方法とｼｽﾃﾑ同定にて算出する方法の2通りあり、

どちらの方法で搬送負荷を設定するのかを選択することができます。 

（注）ｼｽﾃﾑ同定は、SCON-CAなどｼｽﾃﾑ同定対応機種にかぎり選択することができます。

SCON-CAL/CGALのｵﾝﾗｲﾝ作業、SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CBのｵﾌﾗｲﾝ作業の時は、図

14.19の様な画面表示に切替ります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図14.18 搬送負荷選択画面(SCON-CAｵﾝﾗｲﾝ作業時) 

②搬送負荷指定 ③ｼｽﾃﾑ同定設定 ①搬送負荷指定方法選択 ④ｼｽﾃﾑ同定結果 
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14.5.3 搬送負荷選択画面の各項目説明 

本画面にて、搬送負荷を設定します。 

搬送負荷選択の方法は、搬送負荷を指定する方法とｼｽﾃﾑ同定にて算出する方法の2通りあり、

どちらの方法で搬送負荷を設定するのかを選択することができます。 

（注）ｼｽﾃﾑ同定は、SCON-CAなどｼｽﾃﾑ同定対応機種にかぎり選択することができます。

SCON-CAL/CGALのｵﾝﾗｲﾝ作業、SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CBのｵﾌﾗｲﾝ作業の時は、図

14.19の様な画面表示に切替ります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図14.18 搬送負荷選択画面(SCON-CAｵﾝﾗｲﾝ作業時) 

②搬送負荷指定 ③ｼｽﾃﾑ同定設定 ①搬送負荷指定方法選択 ④ｼｽﾃﾑ同定結果 

 

 - 239 -

 

図14.19 搬送負荷選択画面 

(SCON-CAL/CGALのｵﾝﾗｲﾝ作業時、SCON-CA､SCON-CAL/CGAL､SCON-CBのｵﾌﾗｲﾝ作業時) 

 

①搬送負荷指定方法選択 

搬送負荷を指定する 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝを選択することで、搬送負荷を指定した数値に設定することができます。 

 

ｼｽﾃﾑ同定にて算出 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝを選択することで、実際にｱｸﾁｭｴｰﾀの往復運転を行い、ｺﾝﾄﾛｰﾗから取得した速度

と電流のﾃﾞｰﾀから搬送負荷を推定することができます。 

 

 

②搬送負荷指定 

搬送負荷を搬送負荷選択画面②のｴﾃﾞｨｯﾄへ数値を入力して設定します。 

 



 

14.
オ
フ
ボ
ー
ド
チ
ュ
ー
ニ
ン
グ
機
能

 

 - 240 -

③ｼｽﾃﾑ同定設定 

ｼｽﾃﾑ同定を行う為の、運転設定を行います。 

 

図14.20 ｼｽﾃﾑ同定設定 

 

開始位置(mm) 

往復運転開始位置を設定します。 

（注）ｼｽﾃﾑ同定の為のｱｸﾁｭｴｰﾀ動作中は開始位置と終了位置を連続で往復します。 

 

終了位置(mm) 

往復運転終了位置を設定します。 

（注）ｼｽﾃﾑ同定の為のｱｸﾁｭｴｰﾀ動作中は開始位置と終了位置を連続で往復します。 

 

搬送負荷(kg) 

搬送負荷を設定します。 

（注）ｼｽﾃﾑ同定計算と最速運転設定に使用される値です。 

正確な負荷の大きさがわからなくても、大体の大きさがわかればその値を設定してください。 

負荷の大きさがわからない場合には初期値から変更する必要はありません。 

 

例) 負荷の大きさが2[kg]位ということはわかっているが、正確な値はわからない場合 

⇒ 搬送負荷(kg)に「2.000」と設定します。 

 

加速度(G) 

往復運転加速度を設定します。 

 

減速度(G) 

往復運転減速度を設定します。 

 

速度(mm/s) 

往復運転速度を設定します。 
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③ｼｽﾃﾑ同定設定 

ｼｽﾃﾑ同定を行う為の、運転設定を行います。 

 

図14.20 ｼｽﾃﾑ同定設定 

 

開始位置(mm) 

往復運転開始位置を設定します。 

（注）ｼｽﾃﾑ同定の為のｱｸﾁｭｴｰﾀ動作中は開始位置と終了位置を連続で往復します。 

 

終了位置(mm) 

往復運転終了位置を設定します。 

（注）ｼｽﾃﾑ同定の為のｱｸﾁｭｴｰﾀ動作中は開始位置と終了位置を連続で往復します。 

 

搬送負荷(kg) 

搬送負荷を設定します。 

（注）ｼｽﾃﾑ同定計算と最速運転設定に使用される値です。 

正確な負荷の大きさがわからなくても、大体の大きさがわかればその値を設定してください。 

負荷の大きさがわからない場合には初期値から変更する必要はありません。 

 

例) 負荷の大きさが2[kg]位ということはわかっているが、正確な値はわからない場合 

⇒ 搬送負荷(kg)に「2.000」と設定します。 

 

加速度(G) 

往復運転加速度を設定します。 

 

減速度(G) 

往復運転減速度を設定します。 

 

速度(mm/s) 

往復運転速度を設定します。 
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完了時停止位置 

ｼｽﾃﾑ同定用の往復運転が完了した後、ｱｸﾁｭｴｰﾀをどの座標で停止させるのかを設定します。 

選択肢は以下の2つです。 

・ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ-側：ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ-側(原点側)で停止します 

・開始位置 ：同定設定で設定した開始位置で停止します 

 

（注）加速時間、等速時間、減速時間が3等分となり、電流のﾋﾟｰｸ値が定格電流となる様

な運転が、ｼｽﾃﾑ同定に適した運転です。 

 

 最速運転設定 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、開始位置、終了位置、搬送負荷から、ﾓｰﾀにかかる負荷が最大とな

る運転設定を計算し､ｼｽﾃﾑ同定設定へ設定します｡ 

（注）最速運転設定は開始位置、終了位置、搬送負荷の3項目の設定が必要です。 

 

 同定開始 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、設定した運転設定にてｱｸﾁｭｴｰﾀの往復運転を開始します。 

（注）30,000ﾚｺｰﾄﾞのﾊﾞｯﾌｧﾘﾝｸﾞが完了すると、自動的にｱｸﾁｭｴｰﾀの動作を停止します。 

 

 停止 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ｼｽﾃﾑ同定を中断させることができます。 

（注）ｼｽﾃﾑ同定に必要なﾃﾞｰﾀ数(速度、電流共に最低15,000ﾃﾞｰﾀ)をｺﾝﾄﾛｰﾗから取得できて

いない状態で 停止 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ｼｽﾃﾑ同定計算は行いません。 

（注） 停止 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしなくても、取得可能な最大ﾃﾞｰﾀ数(30,000ﾃﾞｰﾀ)をｺﾝﾄﾛｰﾗから取

得した時点で、自動的に停止します。 
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④ｼｽﾃﾑ同定結果 

 

 

 

図14.21 ｼｽﾃﾑ同定結果表示 

 

ｼｽﾃﾑ同定計算結果表示 

ｼｽﾃﾑ同定計算の結果を表示します｡ 

 

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 
図14.22 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ(搬送負荷選択画面) 

 

 名前を付けてﾌｧｲﾙに保存 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ｼｽﾃﾑ同定運転結果ｸﾞﾗﾌの速度波形､電流波形ﾃﾞｰﾀをcsvﾌｧｲﾙとして

保存することができます。 

 

 縦軸拡大/縮小 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ｼｽﾃﾑ同定運転結果ｸﾞﾗﾌの縦軸を拡大/縮小することができます。 

 

 横軸拡大/縮小 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ｼｽﾃﾑ同定運転結果ｸﾞﾗﾌの横軸を拡大/縮小することができます。 

 

 表示ﾃﾞｰﾀ切り替え 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝにより、ｼｽﾃﾑ同定運転結果ｸﾞﾗﾌに表示するﾃﾞｰﾀ(速度/電流)を切り替えること

ができます。 

ｼｽﾃﾑ同定計算結果表示 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

ｼｽﾃﾑ同定運転結果ｸﾞﾗﾌ 
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④ｼｽﾃﾑ同定結果 

 

 

 

図14.21 ｼｽﾃﾑ同定結果表示 

 

ｼｽﾃﾑ同定計算結果表示 

ｼｽﾃﾑ同定計算の結果を表示します｡ 

 

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 
図14.22 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ(搬送負荷選択画面) 

 

 名前を付けてﾌｧｲﾙに保存 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ｼｽﾃﾑ同定運転結果ｸﾞﾗﾌの速度波形､電流波形ﾃﾞｰﾀをcsvﾌｧｲﾙとして

保存することができます。 

 

 縦軸拡大/縮小 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ｼｽﾃﾑ同定運転結果ｸﾞﾗﾌの縦軸を拡大/縮小することができます。 

 

 横軸拡大/縮小 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ｼｽﾃﾑ同定運転結果ｸﾞﾗﾌの横軸を拡大/縮小することができます。 

 

 表示ﾃﾞｰﾀ切り替え 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝにより、ｼｽﾃﾑ同定運転結果ｸﾞﾗﾌに表示するﾃﾞｰﾀ(速度/電流)を切り替えること

ができます。 

ｼｽﾃﾑ同定計算結果表示 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

ｼｽﾃﾑ同定運転結果ｸﾞﾗﾌ 
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ｼｽﾃﾑ同定運転結果ｸﾞﾗﾌ 

 

図14.23 ｼｽﾃﾑ同定結果ｸﾞﾗﾌ(速度(応答)) 

 

表示ﾃﾞｰﾀ切り替えﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝで選択しているﾃﾞｰﾀのｸﾞﾗﾌを表示します。 
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14.5.4 調整手法選択画面各項目説明 

本画面にてｹﾞｲﾝの調整方法を設定します。 

 

図14.24 調整手法選択画面 

 

①調整先ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.選択 

調整したｹﾞｲﾝを転送するｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.を選択します。ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.と転送先ﾊﾟﾗﾒｰﾀとの対

応は以下の表の通りです。 

（注） 調整先ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.選択は、ｵﾌﾗｲﾝ作業の際には表示されません。 

 

ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.とﾊﾟﾗﾒｰﾀNo.対応表 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀ名称 
ﾊﾟﾗﾒｰﾀNo. 

ｾｯﾄNo.0 ｾｯﾄNo.1 ｾｯﾄNo.2 ｾｯﾄNo.3 

ｻｰﾎﾞｹﾞｲﾝ番号 7 120 126 132 

位置ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞｹﾞｲﾝ 71 121 127 133 

速度ﾙｰﾌﾟ比例ｹﾞｲﾝ 31 122 128 134 

速度ﾙｰﾌﾟ積分ｹﾞｲﾝ 32 123 129 135 

ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ時定数 33 124 130 136 

電流制御帯域番号 54 125 131 137 

 

①調整先ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.選択 

②調整手法選択 
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14.5.4 調整手法選択画面各項目説明 

本画面にてｹﾞｲﾝの調整方法を設定します。 

 

図14.24 調整手法選択画面 

 

①調整先ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.選択 

調整したｹﾞｲﾝを転送するｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.を選択します。ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.と転送先ﾊﾟﾗﾒｰﾀとの対

応は以下の表の通りです。 

（注） 調整先ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.選択は、ｵﾌﾗｲﾝ作業の際には表示されません。 

 

ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.とﾊﾟﾗﾒｰﾀNo.対応表 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀ名称 
ﾊﾟﾗﾒｰﾀNo. 

ｾｯﾄNo.0 ｾｯﾄNo.1 ｾｯﾄNo.2 ｾｯﾄNo.3 

ｻｰﾎﾞｹﾞｲﾝ番号 7 120 126 132 

位置ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞｹﾞｲﾝ 71 121 127 133 

速度ﾙｰﾌﾟ比例ｹﾞｲﾝ 31 122 128 134 

速度ﾙｰﾌﾟ積分ｹﾞｲﾝ 32 123 129 135 

ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ時定数 33 124 130 136 

電流制御帯域番号 54 125 131 137 

 

①調整先ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.選択 

②調整手法選択 
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②調整手法選択 

 

図14.25 調整手法選択 

 

基準制御帯域設定 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝを選択して 次へ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、基準制御帯域によるｹﾞｲﾝ調整を行

います。 

基準制御帯域設定は、搬送負荷に合わせたｹﾞｲﾝを自動計算したいが、応答性を上げる必要

はない時に適しています。 

 

簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ設定 

 

図14.26 簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ設定 

 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝを選択して 次へ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、選択したﾁｭｰﾆﾝｸﾞﾙｰﾙに基づいてｹﾞ

ｲﾝの調整を行います。 

簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞは搬送負荷に合わせたｹﾞｲﾝを自動計算し、応答性も上げたい時に適し

ています。 

ﾁｭｰﾆﾝｸﾞﾙｰﾙは以下の4つから選択可能です。 

 

ﾁｭｰﾆﾝｸﾞﾙｰﾙと説明 

ﾁｭｰﾆﾝｸﾞﾙｰﾙ 説明 

ﾃﾞﾌｫﾙﾄ 

選択中のｱｸﾁｭｴｰﾀに対して、最適なルールを選択して、そのルールを基準に

調整を行います。 

（注）最適なﾙｰﾙ：Tight、Ratio、Stiffの3つのﾙｰﾙの内、振動、異音が発

生しない様に配慮しつつ、可能な限り応答性を上げるこ

とができるﾙｰﾙ 

Tight 
3つのﾙｰﾙの中で応答性の上がり方は一番大きいですが、 

振動、異音が発生する可能性が一番高いルールです。 

Ratio 
応答性の上がり方はStiffよりも大きく、Tightよりも小さい、 

振動、異音が発生する可能性はTightよりも低く、Stiffよりも高いﾙｰﾙです。 

Stiff 
3つのルールの中で振動、異音の発生する可能性は一番低いですが、 

応答性の上がり方は一番小さいﾙｰﾙです。 

（注）以上のTight/Ratio/Stiffの説明は、搬送負荷が定格可搬質量より小さい場合の傾

向です。定格可搬質量より大きい場合は、逆の傾向となります。 

基準制御帯域設定 

簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ設定 

ﾏﾆｭｱﾙ調整設定 
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ﾏﾆｭｱﾙ調整設定 

 

図14.27 ﾏﾆｭｱﾙ調整設定 

 

 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝを選択して 次へ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ﾏﾆｭｱﾙ調整画面が表示されます。 

ﾏﾆｭｱﾙ調整はｹﾞｲﾝ計算の元となる値を、目的(調整の方向性)に合わせて個々に設定したい時

に適しています。 

 

調整基ｹﾞｲﾝ 

ﾏﾆｭｱﾙ調整画面で調整する基になるｹﾞｲﾝを選択します。調整基ｹﾞｲﾝは以下の7つから選択可

能です。 

･調整前ｹﾞｲﾝ 

･調整記録ｹﾞｲﾝ 

･定格負荷時の基準制御帯域(基準ｹﾞｲﾝ) 

･簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞｹﾞｲﾝ(ﾃﾞﾌｫﾙﾄ) 

･簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞｹﾞｲﾝ(Tight) 

･簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞｹﾞｲﾝ(Ratio) 

･簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞｹﾞｲﾝ(Stiff) 

 

（注）調整前ｹﾞｲﾝは「機種選択」画面にて、調整前ｹﾞｲﾝの保存された調整記録ﾃﾞｰﾀを選択

した時､若しくは、ｵﾝﾗｲﾝ作業中かつ新規調整機種を選択した時にかぎり選択可能です。 

（注）調整記録ｹﾞｲﾝは「機種選択」画面にて、調整記録ﾃﾞｰﾀを選択した時にかぎり選択可

能です。 

機種選択画面で選択した調整記録ﾃﾞｰﾀに保存されている調整ｹﾞｲﾝを計算した時の帯

域設定が、今回のﾏﾆｭｱﾙ調整画面の初期値となります。 

 

調整の方向性 

ﾏﾆｭｱﾙ調整画面での調整の方向性を選択します。調整の方向性は以下の4つから選択可能です。 

・振動を抑える 

・異音を抑える 

・応答性を上げる 

・外乱抑圧性を上げる 
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ﾏﾆｭｱﾙ調整設定 

 

図14.27 ﾏﾆｭｱﾙ調整設定 

 

 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝを選択して 次へ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、ﾏﾆｭｱﾙ調整画面が表示されます。 

ﾏﾆｭｱﾙ調整はｹﾞｲﾝ計算の元となる値を、目的(調整の方向性)に合わせて個々に設定したい時

に適しています。 

 

調整基ｹﾞｲﾝ 

ﾏﾆｭｱﾙ調整画面で調整する基になるｹﾞｲﾝを選択します。調整基ｹﾞｲﾝは以下の7つから選択可

能です。 

･調整前ｹﾞｲﾝ 

･調整記録ｹﾞｲﾝ 

･定格負荷時の基準制御帯域(基準ｹﾞｲﾝ) 

･簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞｹﾞｲﾝ(ﾃﾞﾌｫﾙﾄ) 

･簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞｹﾞｲﾝ(Tight) 

･簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞｹﾞｲﾝ(Ratio) 

･簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞｹﾞｲﾝ(Stiff) 

 

（注）調整前ｹﾞｲﾝは「機種選択」画面にて、調整前ｹﾞｲﾝの保存された調整記録ﾃﾞｰﾀを選択

した時､若しくは、ｵﾝﾗｲﾝ作業中かつ新規調整機種を選択した時にかぎり選択可能です。 

（注）調整記録ｹﾞｲﾝは「機種選択」画面にて、調整記録ﾃﾞｰﾀを選択した時にかぎり選択可

能です。 

機種選択画面で選択した調整記録ﾃﾞｰﾀに保存されている調整ｹﾞｲﾝを計算した時の帯

域設定が、今回のﾏﾆｭｱﾙ調整画面の初期値となります。 

 

調整の方向性 

ﾏﾆｭｱﾙ調整画面での調整の方向性を選択します。調整の方向性は以下の4つから選択可能です。 

・振動を抑える 

・異音を抑える 

・応答性を上げる 

・外乱抑圧性を上げる 
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【ﾊﾟﾗﾒｰﾀ転送について】 

ｵﾝﾗｲﾝ作業中の場合、以下のﾀｲﾐﾝｸﾞでﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。 

・調整手法選択画面で「基準制御帯域設定」を選択して 次へ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時 

・調整手法選択画面で「簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ」を選択して 次へ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時 

 

 

図14.28 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ転送確認 

 

 

 はい ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時： 調整先ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.に設定したｹﾞｲﾝｾｯﾄへ調整ｹﾞｲﾝを転送し、試

運転画面を表示します。 

 いいえ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時：調整ｹﾞｲﾝの転送は行わず､試運転画面を表示します｡ 

 ｷｬﾝｾﾙ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時: 調整ｹﾞｲﾝの転送は行わず､試運転画面は表示されません｡ 

 

調整ｹﾞｲﾝを転送した場合､ｺﾝﾄﾛｰﾗの再起動を促すﾒｯｾｰｼﾞが順に表示されます。(再起動時ｻｰﾎﾞ

OFF確認のﾒｯｾｰｼﾞについてはｻｰﾎﾞON状態の時にかぎり表示されます。) 

それぞれ はい ﾎﾞ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）転送したﾊﾟﾗﾒｰﾀはｺﾝﾄﾛｰﾗの再起動後に反映されます。転送したﾊﾟﾗﾒｰﾀによる試運転を

行いたい場合には再起動を行ってください。 

 

 

図14.29 ｺﾝﾄﾛｰﾗ再起動確認 

 

 

図14.30 再起動時ｻｰﾎﾞOFF確認 
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14.5.5 ﾏﾆｭｱﾙ調整画面各項目説明 

本画面にて、調節器を個々に動かして、ｹﾞｲﾝ調整を行います。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 14.31 ﾏﾆｭｱﾙ調整画面 

 

①ﾏﾆｭｱﾙ調整設定 

 

図 14.32 ﾏﾆｭｱﾙ調整設定 

調整基ｹﾞｲﾝ 

「調整手法選択」画面で設定した調整基ｹﾞｲﾝを表示します。 

 

調整の方向性 

「調整手法選択」画面で設定した調整の方向性を表示します。 

①ﾏﾆｭｱﾙ調整設定 ②調整状態表示 

③調節器帯域設定 
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14.5.5 ﾏﾆｭｱﾙ調整画面各項目説明 

本画面にて、調節器を個々に動かして、ｹﾞｲﾝ調整を行います。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 14.31 ﾏﾆｭｱﾙ調整画面 

 

①ﾏﾆｭｱﾙ調整設定 

 

図 14.32 ﾏﾆｭｱﾙ調整設定 

調整基ｹﾞｲﾝ 

「調整手法選択」画面で設定した調整基ｹﾞｲﾝを表示します。 

 

調整の方向性 

「調整手法選択」画面で設定した調整の方向性を表示します。 

①ﾏﾆｭｱﾙ調整設定 ②調整状態表示 

③調節器帯域設定 
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調整の内容 

調整の内容を選択します。調整の内容は以下の 4 つから選択可能です。調整の方向性に加

えて、同時に改善したい内容がある場合に該当する内容を選択してください。 

・振動を抑える 

・異音を抑える 

・応答性を上げる 

・外乱抑圧性を上げる 

（注）調整の主体は、調整の方向性に選択している項目です。調整の内容に選択した項目

を主体に調整したい場合は、調整の方向性の設定を変更してください。 

 

粘性摩擦を加味する 

本ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽにﾁｪｯｸを入れた場合、粘性摩擦を加味したｹﾞｲﾝ計算を行います。 

 

 

②調整状態表示 

 

図 14.33 調整状態表示 

 

 

図 14.34 調整状態表示 

調整度合い表示 
調整方向別 

状態変化表示 

影響を受ける 

連動調節器表示 
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調整方向別状態変化表示 

画面左側に表示されている 5 つの項目について、現在の状態からどう状態が変化するのか

を調整方向別に表示します。表示される矢印の意味は以下の表の通りです。 

 

調整方向別状態変化と矢印の対応 

状態変化 
調整方向 

左 右 

何も影響しない   

改善する   

改悪する   

改悪する可能性がある   

 

図 14.31 の PI 折れ点角周波数を例にすると、 

・ 左方向へ調整(設定値を小さく)すると振動、異音、ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄは改善するが、残りの項

目は良くならない。 

ということを示します。 

 

調整度合い表示 

画面左側に表示されている 5 つの項目について、各項目に対する各調節器の初期状態に対

する調整度合いを表示します。改悪している場合には左のｹﾞｰｼﾞが伸び、改善している場

合には右のｹﾞｰｼﾞが伸びていきます。 

調整度合いのｹﾞｰｼﾞは 2 段階表示となっており、改悪のｹﾞｰｼﾞは「黄色⇒赤」とｹﾞｰｼﾞ色が

変化し、改善のｹﾞｰｼﾞは「水色⇒青」とｹﾞｰｼﾞ色が変化します。 

 
図14.35 調整度合い(改善)(最大の改悪状態) 

 
図14.36 調整度合い(改善)(最大の改善状態) 

 

改悪のｹﾞｰｼﾞが赤一色の時が現状改悪し得る最大の改悪状態、改善のｹﾞｰｼﾞが青一色の時が

現状改善できる最大の改善状態です。 

 

図14.31のPI折れ点角周波数を例にすると、 

・ 振動、異音、ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄは初期状態よりも良くなっている 

・ 応答性、外乱抑圧性は初期状態よりも悪くなっている 

ということを示しています。 

 

（注）調整度合いの表示は、ﾏﾆｭｱﾙ調整画面起動時の初期状態からの相対的な表示です。 

（注）速度制御帯域を調整した場合、位置ｹﾞｲﾝ、PI 折れ点角周波数、電流制御帯域、ﾄﾙｸ

ﾌｨﾙﾀ帯域のｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ度合いに影響を与えます。 
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調整方向別状態変化表示 

画面左側に表示されている 5 つの項目について、現在の状態からどう状態が変化するのか

を調整方向別に表示します。表示される矢印の意味は以下の表の通りです。 

 

調整方向別状態変化と矢印の対応 

状態変化 
調整方向 

左 右 

何も影響しない   

改善する   

改悪する   

改悪する可能性がある   

 

図 14.31 の PI 折れ点角周波数を例にすると、 

・ 左方向へ調整(設定値を小さく)すると振動、異音、ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄは改善するが、残りの項

目は良くならない。 

ということを示します。 

 

調整度合い表示 

画面左側に表示されている 5 つの項目について、各項目に対する各調節器の初期状態に対

する調整度合いを表示します。改悪している場合には左のｹﾞｰｼﾞが伸び、改善している場

合には右のｹﾞｰｼﾞが伸びていきます。 

調整度合いのｹﾞｰｼﾞは 2 段階表示となっており、改悪のｹﾞｰｼﾞは「黄色⇒赤」とｹﾞｰｼﾞ色が

変化し、改善のｹﾞｰｼﾞは「水色⇒青」とｹﾞｰｼﾞ色が変化します。 

 
図14.35 調整度合い(改善)(最大の改悪状態) 

 
図14.36 調整度合い(改善)(最大の改善状態) 

 

改悪のｹﾞｰｼﾞが赤一色の時が現状改悪し得る最大の改悪状態、改善のｹﾞｰｼﾞが青一色の時が

現状改善できる最大の改善状態です。 

 

図14.31のPI折れ点角周波数を例にすると、 

・ 振動、異音、ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄは初期状態よりも良くなっている 

・ 応答性、外乱抑圧性は初期状態よりも悪くなっている 

ということを示しています。 

 

（注）調整度合いの表示は、ﾏﾆｭｱﾙ調整画面起動時の初期状態からの相対的な表示です。 

（注）速度制御帯域を調整した場合、位置ｹﾞｲﾝ、PI 折れ点角周波数、電流制御帯域、ﾄﾙｸ

ﾌｨﾙﾀ帯域のｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ度合いに影響を与えます。 
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影響を受ける連動調節器表示 

連動調節器を操作したときに、調整度合い、ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ度合いに影響をうける調節器を表

示します。 

が表示されている場合、連動調節器 1 を操作した際に影響をうけます。 

が表示されている場合、連動調節器 2 を操作した際に影響をうけます。 

（注） 調整の方向性、内容及び、ﾏﾆｭｱﾙ調整ﾃﾞｰﾀﾊﾞｰｼﾞｮﾝにより、連動調節器の数は異な

ります。 

 

③調節器帯域設定 

 

図 14.37 調節器帯域設定 

 

 

 

図 14.38 調節器帯域設定(位置ｹﾞｲﾝ) 

 

帯域設定ｽｸﾛｰﾙﾊﾞｰ 

本ｽｸﾛｰﾙﾊﾞｰを操作することで調節器の帯域設定を変更することができます。 

（注）調整が可能な調節器だけ、本項目は操作可能です。 

 

帯域設定表示 

現在の帯域設定を表示します。 

 

帯域設定度合い表示 

現在の帯域設定の度合いを表示します。ｹﾞｰｼﾞは青⇒水色⇒黄⇒赤と色が変化します。帯

域設定が高くなればなるほど、ｹﾞｰｼﾞの色は赤に近づきます。 

 

 

図 14.39 連動調節器帯域設定 

 

帯域設定ｽｸﾛｰﾙﾊﾞｰ 帯域設定表示 

帯域設定度合い表示 

帯域設定ｽｸﾛｰﾙﾊﾞｰ 
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ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ帯域無効(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.02.00.00 以降） 

ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ帯域無効 

 

図 14.40 ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ帯域無効 

ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ帯域の無効のﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽにﾁｪｯｸを入れた場合と入れない場合で､設定が､以下の表の

ようになります｡ 

ﾁｪｯｸ 調整ｹﾞｲﾝのﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ時定数 

入れた場合（ﾚ点） 0 

入れていない場合（空白） ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ帯域の設定値から計算した数値 

(注)ﾁｪｯｸを入れた場合でも､ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ帯域単体や連動調節器によるﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ帯域の設定値は変

更できます。 

(注)調整手法選択画面からﾏﾆｭｱﾙ調整画面を表示した時､調整基ｹﾞｲﾝのﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ時定数が 0 の

場合には、ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽのﾁｪｯｸは入れた状態(ﾚ点)となります。 

 

帯域設定ｽｸﾛｰﾙﾊﾞｰ 

本ｽｸﾛｰﾙﾊﾞｰを操作することで、連動調節器による帯域設定の変更ができます。 

連動調節器を使用することで、複数の調節器の帯域設定を同時に変更することが可能です。 

（注）連動調節器を操作することで同時に帯域設定が変更される調節器の組合せは、調整

の方向性と調整の内容によって決まります。 

（注）調整が可能な連動調節器だけ、本項目は操作可能です。 

 

【ﾊﾟﾗﾒｰﾀ転送について】 

ｵﾝﾗｲﾝ作業中の場合、以下のﾀｲﾐﾝｸﾞでﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。 

・ ﾏﾆｭｱﾙ調整画面で 次へ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時 

 

図 14.41 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ転送確認 

 

はい ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時： 調整先ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.に設定したｹﾞｲﾝｾｯﾄへ調整ｹﾞｲﾝを転送し、試

運転画面を表示します。 

 いいえ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時：調整ｹﾞｲﾝの転送は行わず、試運転画面を表示します。 

 ｷｬﾝｾﾙ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時： 調整ｹﾞｲﾝの転送は行わず、試運転画面は表示されません。 
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ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ帯域無効(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.02.00.00 以降） 

ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ帯域無効 

 

図 14.40 ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ帯域無効 

ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ帯域の無効のﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽにﾁｪｯｸを入れた場合と入れない場合で､設定が､以下の表の

ようになります｡ 

ﾁｪｯｸ 調整ｹﾞｲﾝのﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ時定数 

入れた場合（ﾚ点） 0 

入れていない場合（空白） ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ帯域の設定値から計算した数値 

(注)ﾁｪｯｸを入れた場合でも､ﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ帯域単体や連動調節器によるﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ帯域の設定値は変

更できます。 

(注)調整手法選択画面からﾏﾆｭｱﾙ調整画面を表示した時､調整基ｹﾞｲﾝのﾄﾙｸﾌｨﾙﾀ時定数が 0 の

場合には、ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽのﾁｪｯｸは入れた状態(ﾚ点)となります。 

 

帯域設定ｽｸﾛｰﾙﾊﾞｰ 

本ｽｸﾛｰﾙﾊﾞｰを操作することで、連動調節器による帯域設定の変更ができます。 

連動調節器を使用することで、複数の調節器の帯域設定を同時に変更することが可能です。 

（注）連動調節器を操作することで同時に帯域設定が変更される調節器の組合せは、調整

の方向性と調整の内容によって決まります。 

（注）調整が可能な連動調節器だけ、本項目は操作可能です。 

 

【ﾊﾟﾗﾒｰﾀ転送について】 

ｵﾝﾗｲﾝ作業中の場合、以下のﾀｲﾐﾝｸﾞでﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。 

・ ﾏﾆｭｱﾙ調整画面で 次へ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時 

 

図 14.41 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ転送確認 

 

はい ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時： 調整先ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.に設定したｹﾞｲﾝｾｯﾄへ調整ｹﾞｲﾝを転送し、試

運転画面を表示します。 

 いいえ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時：調整ｹﾞｲﾝの転送は行わず、試運転画面を表示します。 

 ｷｬﾝｾﾙ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時： 調整ｹﾞｲﾝの転送は行わず、試運転画面は表示されません。 

 

 

 

 - 253 -

調整ｹﾞｲﾝを転送した場合、ｺﾝﾄﾛｰﾗの再起動を促すﾒｯｾｰｼﾞが順に表示されます。(再起動時ｻｰﾎﾞ

OFF確認のﾒｯｾｰｼﾞについてはｻｰﾎﾞON状態の時にかぎり表示されます。) 

それぞれ はい ﾎﾞ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） 転送したﾊﾟﾗﾒｰﾀはｺﾝﾄﾛｰﾗの再起動後に反映されます。転送したﾊﾟﾗﾒｰﾀによる試運転

を行いたい場合には再起動を行ってください。 

 

図 14.42 ｺﾝﾄﾛｰﾗ再起動確認 

 

図 14.43 再起動時ｻｰﾎﾞ OFF 確認 

 

 



 

14.
オ
フ
ボ
ー
ド
チ
ュ
ー
ニ
ン
グ
機
能

 

 - 254 -

14.5.6 試運転画面の各項目説明 

本画面にて、調整したｹﾞｲﾝを使用してｱｸﾁｭｴｰﾀの試運転をすることが可能です。 

（注） 試運転機能はｵﾝﾗｲﾝ作業の時にかぎり使用可能です。ｵﾌﾗｲﾝ作業の時は図 14.46 の様な

画面表示となり、試運転機能は使用できません。 

（注） SCON-CAL/CGAL は、試運転で動かすことはできますが、結果の表示はでません。(図 14.45) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 14.44 試運転画面(ｵﾝﾗｲﾝ作業時) 

図 14.45 試運転画面(SCON-CAL/CGAL ｵﾝﾗｲﾝ作業時) 

①ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ設定/結果表示 ②試運転設定 

③試運転結果表示 



 

14.
オ
フ
ボ
ー
ド
チ
ュ
ー
ニ
ン
グ
機
能

 

 - 254 -

14.5.6 試運転画面の各項目説明 

本画面にて、調整したｹﾞｲﾝを使用してｱｸﾁｭｴｰﾀの試運転をすることが可能です。 

（注） 試運転機能はｵﾝﾗｲﾝ作業の時にかぎり使用可能です。ｵﾌﾗｲﾝ作業の時は図 14.46 の様な

画面表示となり、試運転機能は使用できません。 

（注） SCON-CAL/CGAL は、試運転で動かすことはできますが、結果の表示はでません。(図 14.45) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 14.44 試運転画面(ｵﾝﾗｲﾝ作業時) 

図 14.45 試運転画面(SCON-CAL/CGAL ｵﾝﾗｲﾝ作業時) 

①ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ設定/結果表示 ②試運転設定 

③試運転結果表示 
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図 14.46 試運転画面(ｵﾌﾗｲﾝ作業時) 

 

①ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ設定/結果表示 

  
図14.47 ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ設定(ﾏﾆｭｱﾙ調整時) 

  
図14.48 ｹﾞｲﾝ表示(試運転画面) 

 

調整手法選択設定表示 

「調整手法選択」画面で設定した調整手法を表示します。 

（注） 設定した調整手法に応じて表示が変化します。ﾏﾆｭｱﾙ調整以外の時の表示は以下の

通りです。 

 

 

 

図14.49 ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ設定 

(基準制御帯域設定時) 

 

図14.50 ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ設定 

(簡易ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ時) 

 

調整手法選択設定表示 
ｹﾞｲﾝ表示 
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ｹﾞｲﾝ表示 

表示ｹﾞｲﾝで選択しているｹﾞｲﾝを表示します｡選択肢は以下の 2 つです。 

・調整ｹﾞｲﾝ ：調整ｹﾞｲﾝを表示します。調整ｹﾞｲﾝをｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送していない場合、ｹﾞｲﾝｾｯ

ﾄ No.は以下の図の様に「-」が表示されます。 

・試運転ｹﾞｲﾝ：試運転設定の使用ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.に指定されているｹﾞｲﾝを表示します。 

 

図 14.51 調整ｹﾞｲﾝ表示(試運転画面)(未転送) 

 

②試運転設定 

 

図14.52 試運転設定 

 

開始位置(mm) 

試運転開始位置を設定します。 

（注）試運転は開始位置と終了位置を1回往復します。 

 

終了位置(mm) 

試運転終了位置を設定します。 

（注）試運転は開始位置と終了位置を1回往復します。 

 

速度(mm/s) 

試運転速度を設定します。 

 

加速度(G) 

試運転加速度を設定します。 

 

減速度(G) 

試運転減速度を設定します。 

 

使用ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo. 

試運転に使用するｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.を設定します。 

 

完了時停止位置 

試運転用の往復運転が完了した後、ｱｸﾁｭｴｰﾀをどの座標で停止させるのかを設定します。 

選択肢は以下の2つです。 

・ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ-側：ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ-側(原点側)で停止します 

・開始位置 ：同定設定で設定した開始位置で停止します 
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運転ﾓｰﾄﾞ 

試運転時の運転ﾓｰﾄﾞを設定します。 

運転ﾓｰﾄﾞは以下の2つを選択できます。 

・台形 

・S字 

 

（注） 動作開始 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした時、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定によっては、S字運転用ﾊﾟﾗﾒｰﾀへの変更確

認のﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。 

 はい を選択すると以下のﾕｰｻﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀを記載の通りに変更し、試運転を実行します。 

 

<変更するﾊﾟﾗﾒｰﾀ> 

名称 設定値 
台形 S字 

No.56「S字ﾓｰｼｮﾝ比率設定[%]」 元々の設定値(（注）1) 100 
No.71「位置ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞｹﾞｲﾝ」 元々の設定値(（注）1) 90 

（注）1 「ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算」画面で S字運転用ﾊﾟﾗﾒｰﾀへ変更を行った場合、台形用のﾊﾟﾗﾒｰﾀ

は元々の設定値から S字用ﾊﾟﾗﾒｰﾀへ変更されます。 

 

 いいえ を選択するとﾊﾟﾗﾒｰﾀは変更せず、試運転を中止します。 

 

図 14.53 S 字運転用ﾊﾟﾗﾒｰﾀへの変更確認ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

 動作開始 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、試運転を開始します。 

（注）停止 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしなくても、試運転は自動的に終了します。 

（注）開始位置(mm)、終了位置(mm)の設定によっては、以下のﾒｯｾｰｼﾞが表示される場合が

あります。表示された場合には、移動距離が長くなる様に開始位置(mm)、終了位置

(mm)の設定を変更してください。 

 

図 14.54 移動距離過小時試運転不可ﾒｯｾｰｼﾞ 
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（注）速度、加減速度の組合せによっては、以下のﾒｯｾｰｼﾞが表示されます。加速時間が2.0[sec]

未満となる速度、加減速度へ設定変更することでﾒｯｾｰｼﾞは表示されなくなります。 

 

図 14.55 強制台形運転ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

（注）運転設定によっては、ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ警のﾒｯｾｰｼﾞが表示されることがあります。 はい を

選択すれば試運転実行可能ですが、警告を発生させない様にする為には加速時間を

長くする様に運転設定を変更してください。 

 

図 14.56 ｵｰﾊﾞｰｼｭｰﾄ警告ﾒｯｾｰｼﾞ 

 

 停止 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると試運転を中断します。 
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③試運転結果表示 

 

 

図 14.57 試運転結果表示 

 

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

図 14.58 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ(試運転画面) 

 

 比較用ﾌｧｲﾙの読込 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、試運転結果に重ねて描画する比較用ﾌｧｲﾙを読み込むことができます。 

 

 試運転結果をﾌｧｲﾙに保存 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、試運転結果の速度波形、電流波形ﾃﾞｰﾀを bsmrc ﾌｧｲﾙ若しくは、csv ﾌｧ

ｲﾙとして保存することができます。 

 

 縦軸拡大/縮小 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、試運転結果ｸﾞﾗﾌの縦軸を拡大/縮小することができます。 

 

 横軸拡大/縮小 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、試運転結果ｸﾞﾗﾌの横軸を拡大/縮小することができます。 

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 試運転結果ｸﾞﾗﾌ 
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 表示ﾃﾞｰﾀ切り替え 

本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝにより、試運転結果ｸﾞﾗﾌに表示するﾃﾞｰﾀ(速度/電流)を切り替えることができます。 

 

試運転結果ｸﾞﾗﾌ 

 

 

図 14.59 試運転結果ｸﾞﾗﾌ(速度(応答)) 

 

表示ﾃﾞｰﾀ切り替えﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝで選択しているﾃﾞｰﾀのｸﾞﾗﾌを表示します。 

矢印で示している赤い縦線と、右上のPEND表示により、位置決め完了時間を表示します。 

位置決め完了時刻 
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14.5.7 調整記録保存画面の各項目説明 

 

 

図 14.60 調整記録保存画面 

 

①調整記録ﾃﾞｰﾀ表示 

調整記録として保存するﾃﾞｰﾀを表示します。以下の2つの項目については、「機種選択」画面の

調整記録ﾃﾞｰﾀ表示とは、表示及び、機能が変化します。 

 

図 14.61 調整前ｹﾞｲﾝ表示(調整記録保存画面) 

 

 

図 14.62 ｺﾒﾝﾄ欄(調整記録保存画面) 

①調整記録ﾃﾞｰﾀ表示 

②新規ﾃﾞｰﾀとして保存 

/現在のﾃﾞｰﾀに上書き保存ﾎﾞﾀﾝ 

ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.選択 

ｺﾒﾝﾄ入力欄 
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ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.選択 

調整前ｹﾞｲﾝとして保存するｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.を選択します。ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ画面を起動した時点

でｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されていたｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.0～3から、選択したｹﾞｲﾝｾｯﾄを保存できます。 

「機種選択」画面で「調整記録から選択」を選んだ際、調整記録ﾃﾞｰﾀに調整前ｹﾞｲﾝが保存

されていた場合には、ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.選択に「*」を選択することで調整記録に保存されてい

た調整前ｹﾞｲﾝをそのまま保存できます。 

 

図14.63 ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.選択 

(調整記録に調整前ｹﾞｲﾝが保存されている時) 

 

（注）「*」は調整記録ﾃﾞｰﾀに調整前ｹﾞｲﾝが保存されている場合にかぎり表示されます。 

 

（注）ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.選択の表示は、ｵﾌﾗｲﾝ作業中は以下の様に切替ります。 

 

図14.64 調整前ｹﾞｲﾝ表示(調整記録保存画面) 

(調整前ｹﾞｲﾝ無し時) 

 

図14.65 調整前ｹﾞｲﾝ表示(調整記録保存画面) 

(調整前ｹﾞｲﾝ有り時) 

 

ｺﾒﾝﾄ入力欄 

調整記録に保存するｺﾒﾝﾄを入力できます。半角32文字までのｺﾒﾝﾄが保存可能です。 

 

 

② 新規ﾃﾞｰﾀとして保存 / 現在のﾃﾞｰﾀに上書き保存 ﾎﾞﾀﾝ 

 

 新規ﾃﾞｰﾀとして保存 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、調整記録ﾃﾞｰﾀ表示(調整記録保存画面の①)に表示されている調整記

録を追加保存することができます。 

 

 現在のﾃﾞｰﾀに上書き保存 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､調整記録ﾃﾞｰﾀ表示(調整記録保存画面の①)のﾃﾞｰﾀNo.の調整記録に

上書き保存することができます。 

（注）表示中の調整記録を既に1回以上保存した後か、「機種選択」画面で「調整記録から

選択」を選んだ時にかぎり上書き保存が可能です。 
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ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.選択 

調整前ｹﾞｲﾝとして保存するｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.を選択します。ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ画面を起動した時点

でｺﾝﾄﾛｰﾗに設定されていたｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.0～3から、選択したｹﾞｲﾝｾｯﾄを保存できます。 

「機種選択」画面で「調整記録から選択」を選んだ際、調整記録ﾃﾞｰﾀに調整前ｹﾞｲﾝが保存

されていた場合には、ｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.選択に「*」を選択することで調整記録に保存されてい

た調整前ｹﾞｲﾝをそのまま保存できます。 

 

図14.63 ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.選択 

(調整記録に調整前ｹﾞｲﾝが保存されている時) 

 

（注）「*」は調整記録ﾃﾞｰﾀに調整前ｹﾞｲﾝが保存されている場合にかぎり表示されます。 

 

（注）ｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.選択の表示は、ｵﾌﾗｲﾝ作業中は以下の様に切替ります。 

 

図14.64 調整前ｹﾞｲﾝ表示(調整記録保存画面) 

(調整前ｹﾞｲﾝ無し時) 

 

図14.65 調整前ｹﾞｲﾝ表示(調整記録保存画面) 

(調整前ｹﾞｲﾝ有り時) 

 

ｺﾒﾝﾄ入力欄 

調整記録に保存するｺﾒﾝﾄを入力できます。半角32文字までのｺﾒﾝﾄが保存可能です。 

 

 

② 新規ﾃﾞｰﾀとして保存 / 現在のﾃﾞｰﾀに上書き保存 ﾎﾞﾀﾝ 

 

 新規ﾃﾞｰﾀとして保存 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、調整記録ﾃﾞｰﾀ表示(調整記録保存画面の①)に表示されている調整記

録を追加保存することができます。 

 

 現在のﾃﾞｰﾀに上書き保存 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､調整記録ﾃﾞｰﾀ表示(調整記録保存画面の①)のﾃﾞｰﾀNo.の調整記録に

上書き保存することができます。 

（注）表示中の調整記録を既に1回以上保存した後か、「機種選択」画面で「調整記録から

選択」を選んだ時にかぎり上書き保存が可能です。 
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14.6 ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算の操作 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行なうには、ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ画面のｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしてください。 

（注）「ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算」画面は、「試運転」画面、「調整記録保存」画面のから、ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を

行なう画面が起動できます。 

 

 

図 14.66 ｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ画面共通ﾎﾞﾀﾝ部 

 

 

14.6.1 ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算画面の各項目説明 

本画面にてｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う事ができます。 

 

 

図14.67 ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算画面(運転計画設定画面) 

 

 

①表示切り替えﾀﾌﾞ 

本ﾀﾌﾞで、「運転計画設定」画面と「運転結果表示」画面の表示を切り替えることができます。 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算ﾎﾞﾀﾝ 

①表示切り替えﾀﾌﾞ 
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14.6.2 運転計画設定画面 

本画面にて、ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う動作ﾊﾟﾀｰﾝの設定を行います。設定可能な動作ﾊﾟﾀｰﾝ数は最大

で10ﾊﾟﾀｰﾝです。 

 

 

図 14.68 運転計画設定画面 

 

①摩擦表示部 

 

図14.69 摩擦表示部 

 

粘性摩擦係数 

粘性摩擦係数を表示します。単位は[Nms]です。 

 

動摩擦ﾄﾙｸ 

動摩擦ﾄﾙｸを表示します。単位は[Nm]です。 

 

ﾁｭｰﾆﾝｸﾞ 

ｹﾞｲﾝ計算に使用した、調整手法が表示されます。 

① 摩擦表示 ② 動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定ｸﾞﾘｯﾄﾞ 

③ 動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定用 

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 
④ ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定 
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②動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定ｸﾞﾘｯﾄﾞ 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行う動作ﾊﾟﾀｰﾝを設定します｡ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算の完了した動作ﾊﾟﾀｰﾝは、ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ

ﾃﾞｰﾀ編集画面へｺﾋﾟｰ&ﾍﾟｰｽﾄが可能です。 

 

図 14.70 動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定ｸﾞﾘｯﾄﾞ 

 

搬送負荷(kg) 

搬送負荷を設定します。 

（注） 搬送負荷の設定は負荷率の計算にかぎり反映されます。 

 

位置(mm) 

位置を設定します。 

一番上の行(No.S)は開始位置の設定ｾﾙです。 

 

速度(mm/s) 

速度を設定します。 

 

加速度(G) 

加速度を設定します。 

 

減速度(G) 

減速度を設定します。 

 

位置決め幅(mm) 

位置決め幅を設定します。 

 

S字モーション 

台形運転、S字運転どちらのｻｲｸﾙﾀｲﾑを計算するのかを設定します。台形、S字と設

定値との対応は以下の通りです。 

・台形 ：0 

・S 字 ：1 

 

ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ 

ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ移動、ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ移動どちらで動作させた場合のｻｲｸﾙﾀｲﾑを計算するのかを設

定します｡ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ､ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙと設定値との対応は以下の通りです。 

・ｱﾌﾞｿﾘｭｰﾄ  ：0 

・ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ ：1 
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ｹﾞｲﾝｾｯﾄ 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算に使用するｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.を設定します。 

 

休止時間(s) 

休止時間を設定します。 

 

 

③動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定用ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

図 14.71 動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定用ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

最速運転設定 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、選択中の行へﾓｰﾀにかかる負荷が最大となる動作ﾊﾟﾀｰﾝを設定します。 

（注） 最速運転設定は、搬送負荷、移動距離の設定が完了していない場合には実行でき

ません。 

 

 ｺﾋﾟｰ ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、選択したｾﾙの内容をｺﾋﾟｰします。 

 

 ﾍﾟｰｽﾄ ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、選択したｾﾙへｺﾋﾟｰした内容を貼り付けます。 

 

 1行挿入 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、選択したｾﾙの行へ空白行を挿入します。 

 

 1行削除 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、選択したｾﾙの行の内容を削除し、削除行以下の行を1行繰り上げます。 

 

 全行削除 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定ｸﾞﾘｯﾄﾞの設定を全部削除します。 

 

 実行 ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、動作ﾊﾟﾀｰﾝ設定ｸﾞﾘｯﾄﾞに設定された動作ﾊﾟﾀｰﾝのｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を実行します。 
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④ ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定 

 

図14.72 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定 

 

S字運転用ﾊﾟﾗﾒｰﾀへ変更 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、S字運転でのｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算が完了している動作ﾊﾟﾀｰﾝで指定している

ｹﾞｲﾝｾｯﾄについて以下のﾊﾟﾗﾒｰﾀを変更します。 

 

<変更するﾊﾟﾗﾒｰﾀ> 

名称 設定値 

No.56「S字ﾓｰｼｮﾝ比率設定[%]」 100 
No.**「位置ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞｹﾞｲﾝ」 90 

**：動作ﾊﾟﾀｰﾝに設定中のｹﾞｲﾝｾｯﾄNo.に対応した位置ﾌｨｰﾄﾞﾌｫﾜｰﾄﾞｹﾞｲﾝが対象です。 

 

元に戻す 

 S 字運転用ﾊﾟﾗﾒｰﾀへ変更 ﾎﾞﾀﾝでﾊﾟﾗﾒｰﾀを変更したｹﾞｲﾝｾｯﾄについて、ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算画面起

動時のﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定に戻します。 
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14.6.3 運転結果表示画面 

 

 

図14.73 運転結果表示画面 

 

① 運転結果時間表示部 

 

図14.74 運転結果時間表示部 

① 運転結果時間表 ② 運転結果ｸﾞﾗﾌ表示

動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択 
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動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択 

本ｺﾝﾎﾞﾎﾞｯｸｽで、ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算結果ｸﾞﾗﾌに表示する動作ﾊﾟﾀｰﾝを選択します。 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行った動作ﾊﾟﾀｰﾝNo.を選択することが可能です。 

 

位置決め時間(s) 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択で選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝの位置決め時間を表示します。 

 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ(s) 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択で選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝのｻｲｸﾙﾀｲﾑを表示します。 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑは位置決め時間と休止時間の合計時間です。 

 

負荷率(%) 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択で選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝの負荷率を表示します。 

 

累積ｻｲｸﾙﾀｲﾑ(s) 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ1から動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択で選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝまでの累積ｻｲｸﾙﾀｲﾑを表示します。 

 

累積負荷率(%) 

動作ﾊﾟﾀｰﾝ1から動作ﾊﾟﾀｰﾝ選択で選択した動作ﾊﾟﾀｰﾝまでの累積負荷率を表示します。 

 

合計ｻｲｸﾙﾀｲﾑ(s) 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行った全動作ﾊﾟﾀｰﾝの合計ｻｲｸﾙﾀｲﾑを表示します。 

 

合計負荷率(%) 

ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算を行った全動作ﾊﾟﾀｰﾝの合計負荷率を表示します。 
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②運転結果ｸﾞﾗﾌ表示 

 

 

図14.75 運転結果ｸﾞﾗﾌ表示 

 

ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

図14.76 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ(ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算画面) 

 

 縦軸拡大/縮小 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、運転結果ｸﾞﾗﾌの縦軸を拡大/縮小することができます。 

 

 横軸拡大/縮小 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、運転結果ｸﾞﾗﾌの横軸を拡大/縮小することができます。 

 

 表示ﾃﾞｰﾀ切り替え 

速度/位置のﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝにより、ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算結果ｸﾞﾗﾌに表示するデータ(速度/位置)を切り替える

ことができます。 

また、定格電流比ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽにﾁｪｯｸを入れることで、ｻｲｸﾙﾀｲﾑ計算結果ｸﾞﾗﾌに定格電流比の波形

を表示させることができます。 

運転結果ｸﾞﾗﾌ ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 
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運転結果ｸﾞﾗﾌ 

 

図14.77 運転結果ｸﾞﾗﾌ(速度応答) 

 

表示ﾃﾞｰﾀ切り替えﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝ、ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽで選択しているﾃﾞｰﾀを表示します。 
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15. 制振制御用周波数解析機能 
(SCON-CA はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.00.00.00 以降、MSCON はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ
V9.02.00.00 以降、SCON-CAL/CGAL はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V9.07.00.00
以降、SCON-CB はﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降) 

 

(注) SCON-CAL/CGALは、ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀができないため、ｱｸﾁｭｴｰﾀを動かして測定ﾃﾞｰﾀを取り込み

(ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞし)、負荷の振動周波数を抽出することはできません。 

測定器などで測定した外部測定ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙを読み込んでFFT解析し、制振制御用ﾊﾟﾗﾒｰﾀ

を設定してください。 

 

（注）制振制御用周波数解析機能を行なうためには、ｷｰﾌｧｲﾙ(Fam.dll ﾌｧｲﾙ)のｲﾝｽﾄｰﾙが必要で

す。ｷｰﾌｧｲﾙ(Fam.dll ﾌｧｲﾙ)の入手につきましては、当社までお問い合わせください。 

 

【制振制御用周波数解析機能を行なうための方法】 

入手しましたｷｰﾌｧｲﾙ(Fam.dll ﾌｧｲﾙ)を、‘RcPc RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ’の実行ﾌｧｲﾙが格納さ 

れているﾌｫﾙﾀﾞに格納してください。 

格納先の例 C:\Program Files\IAI\RoboCylinder 

 

図 15.1 RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ実行ﾌｧｲﾙ格納ﾌｫﾙﾀﾞ 

 

格納後、RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄを立ち上げ、ﾒﾆｭｰで「ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(P)→制御系ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定(C)」を開く

と、「制振制振制御用周波数解析機能(F)が表示され、制振制御用周波数解析機能が行なえる

ようになります。 

ｷｰﾌｧｲﾙ(Fam.dll ﾌｧｲﾙ) 

RcPc 

RC 用ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄ 
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15.1 操作の概要 
 

（注）SCON-CAL/CGAL は、以下の「新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み」はできません。測定器などで測

定した外部測定ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙを読み込んで FFT 解析し、制振制御用ﾊﾟﾗﾒｰﾀを設定してくださ

い。 

 

抑制したい負荷の振動周波数を計測し、ﾊﾟﾗﾒｰﾀを設定するまでの概略の操作は次のようになり

ます。 

 [各画面については、15.2 各画面の説明を参照] 

 [操作については、15.3 操作を参照] 

 

① 測定ﾃﾞｰﾀを選択します。 

「新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み」を選択すると、ｱｸﾁｭｴｰﾀを動かし、振動ﾃﾞｰﾀを取り込み、負荷

の振動周波数を計測することができます。 

他に外部測定ﾃﾞｰﾀを取込んで負荷の振動周波数を計測することができます。 

 

図 15.2 測定ﾃﾞｰﾀ選択画面 

 

② 「新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み」を選択した場合、ｱｸﾁｭｴｰﾀを動かし、振動ﾃﾞｰﾀを取り込み、負

荷の振動周波数を計測します。測定ﾃﾞｰﾀに取り込んだ振動ﾃﾞｰﾀが表示されます。 

負荷の振動周波数を抽出するために FFT 解析を行います。その前準備として、取り込んだ

測定ﾃﾞｰﾀから FFT 解析を行なう範囲の設定などを行います。 

 

図 15.3 測定ﾃﾞｰﾀ表示/解析詳細設定画面 

取込んだ振動ﾃﾞｰﾀ 

FFT 解析を行なう 

対象ﾃﾞｰﾀ 
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③ FFT 解析対象ﾃﾞｰﾀの FFT 解析を行い、負荷の振動周波数を抽出します。 

 

図 15.4 解析結果表示画面 

 

④ 固有振動周波数をﾋﾟｰｸ周波数[Hz]の欄に設定後、ｺﾝﾄﾛｰﾗに転送し、ﾊﾟﾗﾒｰﾀを設定します。 

 

図 15.5 解析結果表示画面 

FFT 解析結果 

FFT 解析結果 
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15.2 各画面の説明 

 
15.2.1 測定ﾃﾞｰﾀ選択画面 

測定ﾃﾞｰﾀを選択するときの画面です。 

ﾒﾆｭｰから｢ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(P)→制御系ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定(C)→制振制御用周波数解析(F)｣と選択すると､測定

ﾃﾞｰﾀ選択画面が表示されます｡ 

 

（注）SCON-CAL/CGAL は、①の新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込みは選択できません。 

 

 

図 15.6 測定ﾃﾞｰﾀ選択(新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み選択時) 

 

① 新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み 

接続中のｱｸﾁｭｴｰﾀを動かして測定ﾃﾞｰﾀを取り込み(ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞし)､負荷の振動周波数を抽出し

設定する場合に選択してください｡  

制振制御用周波数解析画面(図 15.10)が表示され､取り込んだ測定ﾃﾞｰﾀ(ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞしたﾃﾞｰﾀ)

に対して FFT 解析を行うことができます｡ 

負荷の振動周波数を設定する軸 No.を選択してください｡ 

 

 

図 15.7 測定ﾃﾞｰﾀ選択 

①新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み 

②外部測定ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ取り込み 

③既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ取り込み 

①ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み元軸 No.選択 
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② 外部測定ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ取り込み 

測定器などで測定した外部測定ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙを読み込んでFFT解析を行い､負荷の振動

周波数を抽出する場合に選択してください｡ 

既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙは､ﾌｧｲﾙ参照ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸして選択することができます｡または､ﾌｧｲﾙ

ﾊﾟｽ表示/ﾌｧｲﾙ履歴へ直接ﾌｧｲﾙ名を入力してください｡ 

ﾌｧｲﾙの選択が完了後､OKをｸﾘｯｸしてください｡ 

制振制御用周波数解析画面(図15.10)が表示され､FFT解析を行うことができます｡ 

ﾌｧｲﾙ拡張子が｢csv｣､｢txt｣の外部測定ﾃﾞｰﾀを読み込むことができます｡ 

本項目はｵﾌﾗｲﾝ/ｵﾝﾗｲﾝ､接続している機種に関わらず選択可能です｡ 

 

ｷｬﾝｾﾙ をｸﾘｯｸすると､測定ﾃﾞｰﾀ選択画面は終了します｡ 

 

 

 

 

図15.8 測定ﾃﾞｰﾀ選択 

（外部測定ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ取り込み選択時） 

①ﾌｧｲﾙﾊﾟｽ表示/ﾌｧｲﾙ履歴選択 

②ﾌｧｲﾙ参照ﾎﾞﾀﾝ 
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③ 既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ取り込み 

既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙを読み込む場合に選択してください｡ 

既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙは､ﾌｧｲﾙ参照ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸして選択することができます｡または､ﾌｧｲﾙ

ﾊﾟｽ表示/ﾌｧｲﾙ履歴へ直接ﾌｧｲﾙ名を入力してください｡ 

OKをｸﾘｯｸしてください｡ 

読み込んだﾌｧｲﾙのﾌｧｲﾙ拡張子が｢fmdrc｣の場合には､制振制御用周波数解析画面(図 15.10)

が表示され､FFT 解析を行うことができます｡ 

｢.fsd｣の場合には｢解析結果表示｣画面が表示され､ﾌｧｲﾙに保存されている解析結果を

表示することができます｡ 

本項目はｵﾌﾗｲﾝ/ｵﾝﾗｲﾝ､接続している機種に関わらず選択可能です｡ 

 

ｷｬﾝｾﾙ をｸﾘｯｸすると､測定ﾃﾞｰﾀ選択画面は終了します｡ 

 

 

 

 

図15.9 測定ﾃﾞｰﾀ選択 

(既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ取り込み選択時) 

 

①ﾌｧｲﾙﾊﾟｽ表示/ﾌｧｲﾙ履歴選択 

②ﾌｧｲﾙ参照ﾎﾞﾀﾝ 
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15.2.2 ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ画面 

ｱｸﾁｭｴｰﾀを動かし､ｺﾝﾄﾛｰﾗから振動ﾃﾞｰﾀを取込みを行なうときの画面です｡(SCON-CAL/CGAL は、

ｱｸﾁｭｴｰﾀを動かしての振動ﾃﾞｰﾀの取り込みはできません。) 

または､ｺﾝﾄﾛｰﾗから取込んだ振動ﾃﾞｰﾀ､外部測定ﾃﾞｰﾀ､既解析ﾃﾞｰﾀ(拡張子｢fmd｣)からFFT解析を

行なうﾃﾞｰﾀの範囲の設定などの操作を行なう画面です｡ 

新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み､外部測定ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ取り込み､既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ取り込み(拡張子｢fmd｣)

の操作を測定ﾃﾞｰﾀ選択画面で選択した場合､この画面に切り替わります｡ 

①ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ    ②ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ､FFT 解析結果画面切替       ⑤測定ﾃﾞｰﾀ 

 

 

⑦FFT解析実行 

③FFT 解析設定 ④ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ設定                    ⑥解析対象ﾃﾞｰﾀ   

図 15.10 ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ画面 
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①ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

図15.11 ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

 

 名前を付けてﾌｧｲﾙに保存 

このﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､｢ﾌｧｲﾙ保存ﾃﾞｰﾀ種別選択｣のﾎﾟｯﾌﾟｱｯﾌﾟﾒﾆｭｰが表示されます｡ﾒﾆｭｰか

らﾃﾞｰﾀ種別を選択し､選択したﾃﾞｰﾀ種別に名前を付けてﾌｧｲﾙに保存することができます｡ 

 

図15.12 ﾌｧｲﾙ保存ﾃﾞｰﾀ種別選択 ﾎﾟｯﾌﾟｱｯﾌﾟﾒﾆｭｰ 

 

保存可能なﾃﾞｰﾀ種別に限り､選択可能となります｡ 

例えば､ 測定ﾃﾞｰﾀ表示中でかつFFT解析結果未表示の場合は 

･測定ﾃﾞｰﾀ保存:  選択可能 

･解析結果ﾃﾞｰﾀ保存:選択不可 

となります｡ 

 

図 15.13 ﾌｧｲﾙ保存ﾃﾞｰﾀ種別選択(測定ﾃﾞｰﾀ保存のみ選択可能) 

 

 印刷 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､｢印刷設定｣画面が起動し､印刷設定を行うことができます｡ 

[印刷設定について15.2.4 印刷設定画面を参照] 

 

 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ編集画面(ｵﾝﾗｲﾝ編集画面)が起動でき､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞ

ｰﾀを編集することができます｡ 

本ﾎﾞﾀﾝは｢測定ﾃﾞｰﾀ選択｣画面で､新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込みを選択した場合に限り､使用可能

となります｡ 
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②ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ､FFT解析結果画面切替ﾀﾌﾞ 

 

図15.14 ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ､FFT解析結果画面切替ﾀﾌﾞ 

 

ﾀﾌﾞを選択してｸﾘｯｸし､ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ画面とFFT解析結果画面への切り替えを行う事ができ

ます｡ 

[FFT解析結果画面については15.2.3 解析結果表示画面を参照] 

 

選択可能なﾀﾌﾞは黒色､選択不可のﾀﾌﾞは灰色の文字にて表示され､選択中のﾀﾌﾞについては青

色の文字にて表示されます｡ 

 

③ FFT 解析設定 

 

図 15.15 軸別設定項目 

解析開始時間[s] 

使用ﾃﾞｰﾀ数 

間引き個数 

窓関数選択 

窓関数の視覚適用 

解析対象時間[s] 

周波数分解能[Hz] 
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解析開始時間[s] 

測定ﾃﾞｰﾀ内のFFT解析を行う範囲の開始位置を[sec]単位で指定します｡入力欄へ直接

値を入力するか､入力欄右側のﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすることで解析開始時間が設定されます｡ 

また､解析対象時間の設定は測定ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ上でﾏｳｽの右ﾎﾞﾀﾝをﾄﾞﾗｯｸﾞすることで表

示される2本の赤い縦線を移動することによる設定もできます｡ 

ただし、解析対象ﾃﾞｰﾀの終端が測定ﾃﾞｰﾀの終端を超える様な設定は出来ません。 

本設定の変更は､FFT解析を行わない限りFFT解析結果には反映されません｡ 

既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ(ﾌｧｲﾙ拡張子:fmd)保存時には本設定も保存されます｡ 

 

 

 

図15.16 測定ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ上での解析開始時間変更 

 

使用ﾃﾞｰﾀ数 

解析対象とするﾃﾞｰﾀの総数を設定します｡右側の ▼ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると表示される

ﾘｽﾄから選択する形で設定します｡設定可能な値は以下の通りですが､解析対象ﾃﾞｰﾀ

の総数を超える様な値は設定できません｡ 

･128 

･256 

･512 

･1024 

･2048 

･4096 

･8192 

･16384 

本設定の変更は､FFT解析を行わない限りFFT解析結果には反映されません｡ 

既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ(ﾌｧｲﾙ拡張子:fmd/fsd)保存時には本設定も保存されます｡ 

ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄｲﾝｽﾄｰﾙ直後の状態では､初期設定として 4096 が設定されます｡ 

解析対象時間 

解析開始時間 
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間引き個数 

測定ﾃﾞｰﾀから解析対象ﾃﾞｰﾀを生成するとき､いくつおきに解析対象ﾃﾞｰﾀとして採用するの

かを設定します｡入力欄へ直接値を入力するか､入力欄右側のﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすることで変更

が可能です｡ 

設定可能な値は0～31ですが､間引きで生成される解析対象ﾃﾞｰﾀの総数を作るための測定

ﾃﾞｰﾀ数が総数を超える様な値は設定できません｡ 

以下に間引き個数を設定した際の解析対象ﾃﾞｰﾀの生成例を示します｡ 

 

[例] 間引き個数｢2｣の場合の解析対象ﾃﾞｰﾀ生成 

･ 各ｾﾙ内の数字は測定ﾃﾞｰﾀのﾃﾞｰﾀ番号､測定ﾃﾞｰﾀは0, 1, 2, 3,…の順に並んでいるとする 

･ 0番目の測定ﾃﾞｰﾀから解析対象ﾃﾞｰﾀを生成するとする 

 

測定ﾃﾞｰﾀ 

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 … 

 

 

0 3 6 9 12 … 

解析対象ﾃﾞｰﾀ 

図 15.17 測定ﾃﾞｰﾀと解析対象ﾃﾞｰﾀの関係 

 

上記の例の場合､間引き個数｢2｣の為､測定ﾃﾞｰﾀを2つおきに解析対象ﾃﾞｰﾀとして採用します｡ 

（注）本設定の変更は､FFT解析に限り反映されます。FFT解析を行わない限りFFT解析結果

には反映されません｡ 

（注）既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ(ﾌｧｲﾙ拡張子:fmd)保存時には本設定も保存されます｡ 

（注）ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄｲﾝｽﾄｰﾙ直後の状態では､初期設定として 0 が設定されます。 

以降､使用ﾃﾞｰﾀ数分を採用 
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解析対象時間[s] 

設定した解析対象ﾃﾞｰﾀの範囲が何[sec]であるかを表示します｡ 

解析対象時間は､使用ﾃﾞｰﾀ数と間引き個数から算出します｡ 

既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ(ﾌｧｲﾙ拡張子:fsd)保存時には本表示も保存されます｡ 

解析開始時間[s]､使用ﾃﾞｰﾀ数､間引き個数によって決定された解析対象ﾃﾞｰﾀの測定

ﾃﾞｰﾀ内での範囲は､測定ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ上で赤色の縦線2本によって表示されます(下図の

矢印で示している縦線2本です)｡ 

 

 

 

図15.18 測定ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ上解析対象ﾃﾞｰﾀ範囲明示 

 

設定された解析対象範囲のﾃﾞｰﾀが､画面下側の解析対象ﾃﾞｰﾀに表示されます｡ 

 

図 15.19 制振制御用周波数解析画面 

解析対象時間 

解析開始時間 

取込んだ振動ﾃﾞｰﾀ 

FFT 解析を行なう 

対象ﾃﾞｰﾀ 
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周波数分解能[Hz] 

FFT解析を行った際の周波数分解能を表示します｡ 

FFT解析結果の分解能を表します｡FFT解析結果のﾃﾞｰﾀは周波数分解能の整数倍となります｡ 

 

窓関数選択 

FFT解析を行う際に､解析対象ﾃﾞｰﾀへ適用する窓関数を選択します｡ 

以下の4つの窓関数から選択する形で設定します｡ 

･矩形 
･ﾊﾆﾝｸﾞ 
･ﾊﾐﾝｸﾞ 
･ﾌﾞﾗｯｸﾏﾝ 

参考に窓関数の概形を下に示します。 

 

図15.20 矩形 

 

 

図15.21 ﾊﾆﾝｸﾞ 

 

図15.22 ﾊﾐﾝｸﾞ 

 

図15.23 ﾌﾞﾗｯｸﾏﾝ 

 

本設定の変更は､FFT解析を行わない限りFFT解析結果には反映されません｡ 

既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ(ﾌｧｲﾙ拡張子:fmd)保存時には本設定も保存されます｡ 

ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄｲﾝｽﾄｰﾙ直後の状態では､初期設定としてﾊﾆﾝｸﾞが設定されます。 

 

窓関数の視覚適用 

本ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽにﾁｪｯｸを入れると､解析対象ﾃﾞｰﾀに､窓関数が適用された状態の解析対

象ﾃﾞｰﾀが表示されます｡ﾁｪｯｸが入っていない場合には窓関数適用前の解析対象ﾃﾞｰﾀ

が表示されます｡ 

本設定に関わらず､窓関数が適用された解析対象ﾃﾞｰﾀのFFT解析を行います｡ 

ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄｲﾝｽﾄｰﾙ直後の状態では､初期設定として窓関数の視覚適用がOFFに設

定されます 

 

使用ﾃﾞｰﾀ数､間引き個数､窓関数選択､窓関数の視覚適用については､測定軸の設定が保存さ

れ､次回以降の起動時の初期設定の値となります｡ 

ただし､既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ(ﾌｧｲﾙ拡張子:fmd)を読み込んだ場合は､ﾌｧｲﾙに保存された値が設定

されます｡ 
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④ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ設定 

 

図 15.24 全軸設定項目 

 

この設定は、新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み時に限り行えます。 

 

ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞﾃﾞｰﾀ種別選択 

ｱｸﾁｭｴｰﾀを動かしてﾃﾞｰﾀを取り込む場合､ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽにﾁｪｯｸを入れたﾃﾞｰﾀ種別のﾃﾞｰﾀが取り

込まれます｡ 

ﾃﾞｰﾀ種別には､ﾄﾙｸ電流応答と速度応答の2種類があります｡ﾃﾞｰﾀ種別は複数選択が可能で

す｡ 

固有振動数を抽出するためのﾃﾞｰﾀは､通常は､ﾄﾙｸ電流応答で行います｡ 

本項目は新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込みを選択し、ｱｸﾁｭｴｰﾀを動かして､ﾃﾞｰﾀ取り込む場合に限り

設定可能です｡ 

 

同時に駆動開始 

ｱｸﾁｭｴｰﾀを動かしてﾃﾞｰﾀ取り込む場合､本ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽにﾁｪｯｸが入っているときには､ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ

開始と同時にｱｸﾁｭｴｰﾀの駆動を開始します｡ 

 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝNo.選択 

同時に駆動開始ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽにﾁｪｯｸが入った状態でｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞを行った場合に､2点間の往復運

転を行うﾎﾟｼﾞｼｮﾝNo.を設定します｡ 

（注）本設定は新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み時にのみ使用可能です｡ 

（注）本設定は同時に駆動開始ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽにﾁｪｯｸが入っている場合にのみ使用可能です｡ 

（注）本設定で選択するﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.には予めﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの設定をしておく必要がありま

す｡ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが設定されていないﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.を選択した場合､ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞを中止し

ます｡ 

ﾃﾞｰﾀ種別選択 

同時に駆動開始 

休止時間設定 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.選択 

ｽﾀｰﾄ/ｽﾄｯﾌﾟﾎﾞﾀﾝ 
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休止時間設定 

同時に駆動開始ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽにﾁｪｯｸが入った状態でｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞを行った場合に､目標位置のﾎﾟ

ｼﾞｼｮﾝへ移動が完了した後､次の移動を開始するまでに停止する時間を設定します｡ 

（注）本設定は新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み時にのみ使用可能です｡ 

（注）本設定は同時に駆動開始ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽにﾁｪｯｸが入っている場合にのみ使用可能です｡ 

（注） Wait[sec]の設定と実際の動作では+0.0～0.1[sec]程度の誤差が生じる場合があります｡ 

 

 

ｽﾀｰﾄ/ｽﾄｯﾌﾟﾎﾞﾀﾝ 

新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み時､ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞの開始､終了を本ﾎﾞﾀﾝで操作します｡ 

 ｽﾀｰﾄ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸするとｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞを開始し､ ｽﾄｯﾌﾟ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸするとｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞを終了します｡ 

本項目はｱｸﾁｭｴｰﾀを動かして､ﾃﾞｰﾀ取り込む場合に限り設定可能です｡ 

 

FFT解析実行ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､FFT解析設定で設定した内容で、FFT解析を行います｡ 

ｱｸﾁｭｴｰﾀを動かして､ﾃﾞｰﾀ取り込む場合は､ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞを行わない限り FFT 解析を実行するこ

とはできません｡ 

休止時間設定が｢0.0｣以外に設定された状態でｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞを行うと､動作を停止させない限

り設定した時間分待ってから､次の目標位置への移動を開始します｡設定した時間によっ

ては､動作を停止している様に見えても急に動き出しますので､注意してください｡ 
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⑤測定ﾃﾞｰﾀ 

 

 

 

図 15.25 測定ﾃﾞｰﾀ 

 

測定ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ 

取り込んだ測定ﾃﾞｰﾀをｸﾞﾗﾌで表示します｡ｸﾞﾗﾌは縦軸が取り込んだ波形の振幅､横軸が時

間です｡ 

 

ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期表示 

表示している測定軸測定ﾃﾞｰﾀのｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期を表示します｡ 

 

ｸﾞﾗﾌ表示範囲設定 

4つの入力欄の設定値を変更することで､ｸﾞﾗﾌの表示範囲を変更できます｡ 

また､各入力欄右側のﾎﾞﾀﾝを使用して変更することも可能です｡ 

ﾌﾙｽｹｰﾙﾎﾞﾀﾝ押下時の縮尺よりも広い範囲を表示させることはできません｡ 

 

ﾌﾙｽｹｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸする事で､測定ﾃﾞｰﾀ全体をｸﾞﾗﾌに表示させることができます｡ 

 

ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞﾃﾞｰﾀ種別選択 

新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み時は､本ﾗｼﾞｵﾎﾞﾀﾝによりﾄﾙｸ電流応答と速度応答の表示を切り替

えることが可能です｡ 

新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み以外の場合､本設定は表示されません｡ 

ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞを行なったﾃﾞｰﾀ種別に限り選択可能となります｡ 

ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞﾃﾞｰﾀ種別選択 

ﾌﾙｽｹｰﾙﾎﾞﾀﾝ ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期表示 

ｸﾞﾗﾌ表示範囲設定 
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⑥解析対象ﾃﾞｰﾀ 

 

 

 

図 15.26  解析対象ﾃﾞｰﾀ 

 

解析対象ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ 

現在の解析対象ﾃﾞｰﾀをｸﾞﾗﾌで表示します｡ｸﾞﾗﾌは縦軸が波形の振幅､横軸が時間です｡ 

 

ｸﾞﾗﾌ表示範囲設定 

4つの入力欄の設定値を変更することで､ｸﾞﾗﾌの表示範囲を変更できます｡ 

また､各入力欄右側のﾎﾞﾀﾝを使用して変更することも可能です｡ 

横軸はﾌﾙｽｹｰﾙﾎﾞﾀﾝ押下時の縮尺よりも広い範囲を表示させることはできません｡ 

 

ﾌﾙｽｹｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､解析対象ﾃﾞｰﾀ全体をｸﾞﾗﾌに表示させることができます｡ 

 

ｵﾌｾｯﾄ量 

解析対象ﾃﾞｰﾀの振幅の中心を移動する際に使用します｡ 

設定可能範囲は測定ﾃﾞｰﾀ内の最大絶対値をMAXとした場合､-MAX～MAXの範囲です｡ 

解析開始時間、使用ﾃﾞｰﾀ数、間引き個数のいずれかを変更すると､自動的にｵﾌｾｯﾄ量の候補

を算出､設定します｡ 

既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ(ﾌｧｲﾙ拡張子:fmd)保存時には本設定も保存されます｡ 

 

 

⑦FFT解析実行ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると、解析対象軸に設定された軸について設定した内容でFFT解析を行うこ

とができます。 

 

解析対象ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ 

ﾌﾙｽｹｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾞﾗﾌ表示範囲設定 

ｵﾌｾｯﾄ量 
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15.2.3 解析結果表示画面 

制振制御用周波数解析画面の全軸共通設定項目 FFT 解析実行ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると FFT 解析が行

なわれ､この画面に切り替わります｡ 

 

①FFT 解析設定ﾃﾞｰﾀ 

 

 

 

 

図 15.27 FFT 解析結果画面 

②ﾋﾟｰｸ周波数設定 

③FFT 最大値 

④周波数分解能 

⑦ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送ﾎﾞﾀﾝ ⑤軸 No.選択 

⑥ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ No.選択 
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① FFT 解析結果ﾃﾞｰﾀ 

 

 

 

図 15.28 FFT 解析結果ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ 

 

FFT解析結果ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ 

FFT解析を行った測定軸についての解析結果をｸﾞﾗﾌで表示します｡ 

FFT解析結果ﾃﾞｰﾀはﾃﾞｰﾀ内最大値を1とする正規化を行った状態で表示されます｡ 

 

ｸﾞﾗﾌ表示範囲設定 

4つの入力欄の設定値を変更することで､ｸﾞﾗﾌの表示範囲を変更できます｡ 

また､各入力欄右側のﾎﾞﾀﾝを使用して変更することも可能です｡ 

ﾌﾙｽｹｰﾙﾎﾞﾀﾝ押下時の縮尺よりも広い範囲を表示させることはできません｡ 

 

ﾌﾙｽｹｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすることで､0～ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送可能な最大周波数[Hz]までの範囲の FFT 解析結

果ﾃﾞｰﾀをすべてｸﾞﾗﾌに表示させることができます｡ 

 

FFT 解析結果ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ ﾌﾙｽｹｰﾙﾎﾞﾀﾝ 

ｸﾞﾗﾌ表示範囲設定 
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② ﾋﾟｰｸ周波数設定 

本項目は､ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾟﾗﾒｰﾀに設定したい周波数を設定します｡設定可能な値は0.5～30[Hz]の

範囲です｡ 

入力欄へ直接値を入力するか､ﾋﾟｰｸ周波数候補がある場合には入力欄右の ▼ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸす

ると表示されるﾘｽﾄの中から設定値を選択できます｡ 

設定した周波数は、FFT解析結果ﾃﾞｰﾀのｸﾞﾗﾌの上に赤い縦線で表示されます。 

（注）ﾋﾟｰｸ周波数候補はFFT解析結果を元に探索を行い､見つかった候補を最大で5件まで表示し

ます｡FFT解析結果によっては候補が無い場合､本来の振動周波数とは異なる場合があ

ります｡ 

（注）既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ(ﾌｧｲﾙ拡張子:fsdrc)保存時には本設定も保存されます｡ 

（注）FFT 解析を実行し､｢FFT 解析結果｣画面が表示された場合には､初期値としてﾋﾟｰｸ周波

数候補内の 1 番目の候補が設定されます｡既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ(ﾌｧｲﾙ拡張子:fsdrc)を読み

込んだ場合には､ﾌｧｲﾙ内に保存されている値が設定されます｡ 

 

図 15.29 ﾋﾟｰｸ周波数候補ﾘｽﾄ 

 

 

 

図 15.30 ｸﾞﾗﾌ上での設定値明示 

 

 

③ FFT 最大値 

正規化を行う前の FFT 解析結果ﾃﾞｰﾀ内の最大値を表示します｡ 

（注） 既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ(ﾌｧｲﾙ拡張子:fsdrc)保存時には本表示も保存されます｡ 

（注） 本項目は FFT 解析の結果から決定される値であり､｢FFT 解析結果｣画面内の設定を変

更しても変化することはありません｡ 
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④ 周波数分解能 

FFT解析結果の周波数分解能を表示します｡視覚的にはFFT解析結果ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌの隣接するﾌﾟﾛｯ

ﾄ点間が何[Hz]離れているのかを表します｡ 

（注）本項目は｢ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ｣画面で決定される解析対象時間によって決定される値であり､

｢FFT解析結果｣画面内の設定を変更しても変化することはありません 

 

 

⑤ 軸 No.選択 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀ転送先の軸 No.を設定します。 

新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み時は、「測定ﾃﾞｰﾀ選択」画面で選択した軸 No.となります。 

その他は、転送可能な軸 No.を選択できます。 

 

 

⑥ ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ No.選択 

ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ1～3のうち､どのｾｯﾄNo.のﾊﾟﾗﾒｰﾀへ設定した周波数を設定するのかを選択します｡ 

 

⑦ ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送ﾎﾞﾀﾝ 

本ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､ｺﾝﾄﾛｰﾗへﾊﾟﾗﾒｰﾀを転送します｡ 

（注）以下の条件に当てはまる場合､ｺﾝﾄﾛｰﾗへﾊﾟﾗﾒｰﾀを転送することはできません｡ 

･ 制振制御機能をｻﾎﾟｰﾄしていないｺﾝﾄﾛｰﾗと接続中の場合 

･ ｵﾌﾗｲﾝ作業中の場合 
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15.2.4 印刷設定画面 

測定ﾃﾞｰﾀ表示/解析詳細設定画面の  印刷ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､この画面に切り替わります｡ 

 

印刷時の設定を行います｡ 

 

 

 

 

図 15.31 印刷設定(両ﾃﾞｰﾀ種別設定可能時) 

②解析対象ﾃﾞｰﾀ印刷設定 ④印刷/閉じるﾎﾞﾀﾝ 

①測定ﾃﾞｰﾀ印刷設定 ③解析結果ﾃﾞｰﾀ印刷設定 
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印刷設定画面起動時に印刷可能なﾃﾞｰﾀ種別のみ印刷設定が可能です｡測定ﾃﾞｰﾀ印刷設定のみ可

能な場合と解析結果ﾃﾞｰﾀ印刷設定のみ可能な場合の表示例は次の画面です｡ 

 

図15.32 印刷設定(測定ﾃﾞｰﾀのみ設定可能時) 

 

 

図15.33 印刷設定(解析結果ﾃﾞｰﾀのみ設定可

能時) 

 

① 測定ﾃﾞｰﾀ印刷設定 

 

図 15.34 測定ﾃﾞｰﾀ印刷設定 

 

印刷内容選択 

本ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽにﾁｪｯｸを入れた印刷内容のみ印刷が行われます｡各設定の詳細は以下の通りです｡ 

（注）印刷内容が何も選択されていない場合､印刷を行うことはできません｡ 

印刷内容選択 

ﾃﾞｰﾀ列印刷範囲指定 
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･ ﾃﾞｰﾀ列印刷: 

ﾃﾞｰﾀ列印刷範囲指定で指定した範囲に含まれる測定ﾃﾞｰﾀを以下の形式で印刷します｡ 

 

 

 

図15.35 測定ﾃﾞｰﾀ列印刷形式 

 

･ ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ印刷: 

｢ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ｣画面で表示中の測定ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌを次の形式で印刷します｡ 

 

図 15.36 測定ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ印刷形式 

 

ﾃﾞｰﾀ列印刷範囲指定 

印刷開始時間[s]と印刷終了時間[s]の各入力欄で印刷したいﾃﾞｰﾀ列の範囲を設定します｡ 

本設定にて設定した範囲に含まれる測定ﾃﾞｰﾀ列のみを印刷します｡ 

ﾃﾞｰﾀ列印刷範囲指定の設定単位は[sec]です｡ 

…
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② 解析対象ﾃﾞｰﾀ印刷設定 

 

図15.37 解析対象ﾃﾞｰﾀ印刷設定 

 

本項目にて､解析対象ﾃﾞｰﾀの印刷設定を行います｡ 

各設定の機能は①測定ﾃﾞｰﾀ印刷設定と同様の為､解析対象ﾃﾞｰﾀの印刷形式のみ次の図に示し

ます｡ 

･ ﾃﾞｰﾀ列印刷: 

ﾃﾞｰﾀ列印刷範囲指定で指定した範囲に含まれる解析対象ﾃﾞｰﾀを次の形式で印刷します｡ 

 

 

 

図15.38 解析対象ﾃﾞｰﾀ列印刷形式 

 

印刷内容選択 

ﾃﾞｰﾀ列印刷範囲指定 

…
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･ ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ印刷: 

｢ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ｣画面で表示中の解析対象ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌを次の形式で印刷します｡ 

 

図15.39 解析対象ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ印刷形式 

 

（注）測定ﾃﾞｰﾀ印刷設定と解析対象ﾃﾞｰﾀ印刷設定で異なる選択をすることが可能です｡ 

 

 

③ 解析結果ﾃﾞｰﾀ印刷設定 

 

図15.40 解析結果ﾃﾞｰﾀ印刷設定 

 

本項目にて､FFT解析結果ﾃﾞｰﾀの印刷設定を行います｡ 

FFT解析結果ﾃﾞｰﾀの印刷形式を次ﾍﾟｰｼﾞの図に示します｡ 

各設定の機能は①測定ﾃﾞｰﾀ印刷設定､②解析対象ﾃﾞｰﾀ印刷設定と同様です｡ 

ﾃﾞｰﾀ列印刷範囲指定の設定単位は[Hz]です｡ 

印刷内容選択 

ﾃﾞｰﾀ列印刷範囲指定 
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図15.41 解析結果ﾃﾞｰﾀ列印刷形式 

 

 

図15.42 解析結果ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌ印刷形式 

 

 

④ 印刷/閉じるﾎﾞﾀﾝ 

両ﾎﾞﾀﾝとも､ｸﾘｯｸすると印刷設定画面を終了します｡ 

 印刷 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした場合､ｸﾘｯｸ時の印刷設定に基づいた印刷が行われます｡ 

 閉じる ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした場合､印刷は行われません｡ 

…
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15.3 操作手順 
次の手順に従って操作を行なってください｡ 

 (1)測定ﾃﾞｰﾀを選択してください｡ 

①ﾒﾆｭｰから｢ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(P)→制御系ﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定(C)→制振制御用周波数解析(F)｣と選択します｡ 

②｢測定ﾃﾞｰﾀ選択｣画面が表示されるので､制振制御用周波数解析機能｢測定ﾃﾞｰﾀ表示/解析

詳細設定/解析結果表示｣画面にて取り込む測定ﾃﾞｰﾀ種別を選択してください｡ 

(注) SCON-CAL/CGAL は、①の「新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み」はできません。 

 測定器などで測定した外部測定ﾃﾞｰﾀを②の「外部測定ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ取り込み」で指定し、

取り込んでください。そのﾃﾞｰﾀをFFT解析し、制振制御用ﾊﾟﾗﾒｰﾀを設定してください。 

 

 

図15.43 測定ﾃﾞｰﾀ選択(新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み選択時) 

③新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込みを選択した場合は､負荷の振動周波数を設定する軸No.を選択し､

-OK ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸします｡その他の場合は読み込むﾌｧｲﾙを選択した後に OK ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸす

ると｢制振制御用周波数解析｣画面が起動します｡ ｷｬﾝｾﾙ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸした場合には､｢制振

制御用周波数解析｣画面は起動されず､｢測定ﾃﾞｰﾀ選択｣画面は終了します｡ 

（注）外部測定ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ取り込み及び､既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ取り込みを選択した場合､ｺﾝﾄﾛｰﾗ

からの測定ﾃﾞｰﾀ取り込みは行えません｡ｺﾝﾄﾛｰﾗから測定ﾃﾞｰﾀを取り込む場合には

新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込みを選択してください｡ 

上記作業により｢ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ｣画面もしくは､｢FFT 解析結果｣画面を起動すると､その時の選

択ﾃﾞｰﾀ種別を保存します｡次回｢測定ﾃﾞｰﾀ選択｣画面起動時には保存されているﾃﾞｰﾀ種別

が選択された状態で起動します｡ 

保存されている選択ﾃﾞｰﾀ種別が新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込みで､ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄの接続状態が

新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込みを選択できない状態の場合､外部測定ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ取り込みが選択

されます｡ 

（注）ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄｲﾝｽﾄｰﾙ直後の状態では､初期設定として新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込みが選

択されます｡ 

①新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み 

②外部測定ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ取り込み 

③既解析ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ取り込み 
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(2)｢新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀ取り込み｣を選択した場合､ｱｸﾁｭｴｰﾀを動かして解析ﾃﾞｰﾀを取り込みます｡ 

①新規ｺﾝﾄﾛｰﾗﾃﾞｰﾀにて｢ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ｣画面が起動します｡ 

 

①ﾂｰﾙﾎﾞﾀﾝ   ②ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ､FFT 解析結果画面切替      ⑤測定ﾃﾞｰﾀ 

 

 

 

③FFT 解析設定  ④ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ設定                     ⑥解析対象ﾃﾞｰﾀ   

図15.44 ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ画面 

 

②ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ設定のｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞﾃﾞｰﾀ種別選択にてｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ時に取り込みたいﾃﾞｰﾀ種別にﾁｪｯｸを

入れます｡ 

ﾃﾞｰﾀ種別は複数選択が可能です｡ 

 

 

③ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ開始と同時にｱｸﾁｭｴｰﾀの動作を開始したい場合には､ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ設定の同時に駆動

開始ﾁｪｯｸﾎﾞｯｸｽにﾁｪｯｸを入れ､ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.選択で2点間の往復動作を行うﾎﾟｼﾞｼｮﾝ No.を設

定します｡ 
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④休止時間設定で、休止時間を設定します。 

（注）②～④の操作は、順不同です。 

 

 

⑤画面左下の ｽﾀｰﾄ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸするとｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞを開始します｡ 

ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ中は｢ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ｣画面の表示が下の図の様に切替り､測定ﾃﾞｰﾀｸﾞﾗﾌが更新されて

いきます。 

 

図15.45 ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ画面(ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ中) 

 

 

⑥取り込み可能な最大ﾃﾞｰﾀ数までｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞが完了すると､自動的にｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞを終了します｡ 

ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ中に任意の時間でｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞを終了したい場合には ｽﾄｯﾌﾟ ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしてください｡ 
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(3)FFT 解析を行います｡ 

ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ画面で､①～⑥の操作を行います｡（①～④の操作は順不同） 

①FFT解析設定の解析開始時間を設定します｡ 

 

②FFT解析設定の使用ﾃﾞｰﾀ数を設定します｡ 

 

③FFT解析設定の間引き個数を設定します｡ 

 

④FFT解析設定の窓関数を設定します｡ 

 

⑤FFT解析設定の設定が完了した後､ FFT解析実行 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸすると､FFT解析を行います｡ 

FFT結果が表示されます｡ 

 

 

 

 

 

図15.46 FFT解析結果画面 

①FFT 解析結果ﾃﾞｰﾀ 

②ﾋﾟｰｸ周波数設定 

③FFT 最大値 

④周波数分解能 

⑦ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送ﾎﾞﾀﾝ ⑤軸 No.選択 

⑥ﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ No.選択 
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(4)FFT 結果からｺﾝﾄﾛｰﾗへﾊﾟﾗﾒｰﾀの設定値として転送する固有振動周波数の設定値を選択し､

ｺﾝﾄﾛｰﾗに転送します｡ 

 

①ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送したい値をﾋﾟｰｸ周波数欄に設定してください｡ 

軸 No.とﾊﾟﾗﾒｰﾀｾｯﾄ No.を設定してください。 

 

図15.47 FFT解析結果画面 

 

② ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送 ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしてください｡ 

 

 

③ｺﾝﾄﾛｰﾗへの転送完了後､ｺﾝﾄﾛｰﾗの再起動確認ﾒｯｾｰｼﾞが表示されるので､ はい(Y) ﾎﾞﾀﾝを 

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）ｺﾝﾄﾛｰﾗの再起動を行わないと､ｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送した値が制振制御機能に反映されません｡ 

 

ﾋﾟｰｸ周波数欄 
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16. ｻｰﾎﾞﾌﾟﾚｽのﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集、運転 

(SCON-CB は、ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V10.00.00.00 以降) 

16.1 操作の概要 

 

ｻｰﾎﾞﾌﾟﾚｽのﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集は、以下の手順で行ってください。 

 

① ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ No.を選択し、ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面を表示してください。ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面

は、詳細表示画面か必要最小限の設定を行える簡易表示画面のいずれかを選択することが可

能です。[16.2.1 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面を参照] 

また、ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ一括編集画面※1で全ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを同時に編集することも可能です。 

※1 個別ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ(ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ No.0～63)を表形式にし、一括表示したもの。 

 

 

② ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面で 8 ﾊﾟﾀｰﾝの加圧動作ﾓｰﾄﾞから選択してください。 

[設定方法は、16.2.1 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面[1](2)ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ入力を参照] 

[各加圧動作ﾓｰﾄﾞについては、SCON-CB ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書を参照] 

【加圧動作ﾓｰﾄﾞ】 

   1：速度制御・位置停止 

   2：速度制御・距離停止 

   3：速度制御・荷重停止 

   4：速度制御・増分荷重停止 

   5：力制御・位置停止 

   6：力制御・距離停止 

   7：力制御・荷重停止 

   8：力制御・増分荷重停止 

   9：力制御・位置停止 2 

 

③ ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面で設定した加圧動作ﾓｰﾄﾞに対応した項目を設定してください。 

[設定は、16.2.1 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面を参照] 

[速度制御、力制御、位置停止、距離停止、荷重停止、増分荷重停止については、SCON-CB 

  ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書取扱説明書を参照] 

※ 位置はﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転/ﾓﾆﾀの試運転画面でﾛｯﾄﾞの位置を合わせ、ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面に

戻り、位置を取り込むことができます。ｱﾌﾟﾛｰﾁ動作の終了位置(mm)など位置を設定する項

目を右ｸﾘｯｸして取り込んでください。 

[16.2.3 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転/ﾓﾆﾀ画面[2]運転を参照] 
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※ ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面の連結 Prg No.を設定することで、2 段押付けなどの連続動作を行う

ことができます。 

[16.2.1 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面を参照] 

 

 

④ ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転/ﾓﾆﾀのﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転画面で、動作させたい開始 Prg No.を設定して動か

し、動作を確認してください。 

[16.2.3 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転/ﾓﾆﾀ画面[2]運転を参照] 

※押し当てる対象物の硬さによる押し具合を見て、ｹﾞｲﾝｾｯﾄの中の力ｹﾞｲﾝを調整してください。 

 [力ｹﾞｲﾝについては、SCON-CB ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書取扱説明書を参照] 

[ﾊﾟﾗﾒｰﾀの設定方法は、8.ﾊﾟﾗﾒｰﾀ編集を参照] 

※ 軸ｽﾃｰﾀｽで、現在荷重ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸﾞ(N)、過負荷ﾚﾍﾞﾙ(%)などを確認できます。 

[16.2.3 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転/ﾓﾆﾀ画面[3]軸ｽﾃｰﾀｽを参照] 

※ 必要に応じてｻｰﾎﾞﾓﾆﾀで電流値などをご確認ください。 

[16.2.3 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転/ﾓﾆﾀ画面[4]ﾓﾆﾀを参照] 

 

 

ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄでの設定は完了です。 

PLC などの上位ｺﾝﾄﾛｰﾗからの指令で試運転を行ってください。 
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16.2 各画面の操作の概要 

16.2.1 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面 

ｻｰﾎﾞﾌﾟﾚｽの動作を設定、編集する画面です。 

① ﾒｲﾝ画面のﾒﾆｭｰから｢ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ(R)→編集(E)｣を選択するか、ﾒｲﾝ画面のﾂｰﾙﾊﾞｰの  ﾎﾞﾀﾝを

ｸﾘｯｸすると､ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面かﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ一括編集画面のいずれかを選択する画面が

表示されます。ﾂﾘｰﾋﾞｭｰから開始することもできます。 

 

図 16.1 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ選択画面 

 

② ｢ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを選択｣を選択し、ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ No.(0～63)を選択してください。 

OK をｸﾘｯｸしてください。 

ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面の簡易表示画面が表示されます。 

(注)ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面の設定で、最初から詳細表示画面を表示することができます。 

    [16.3 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面のｻｰﾎﾞﾌﾟﾚｽ関連を参照] 

 

図 16.2 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面の簡易表示画面 
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③ 詳細表示画面でﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを設定・編集する場合は、  ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸしてください。 

詳細表示画面が表示されます。 

 

 

図 16.3 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面の詳細表示画面 

 



 

16.
サ
ー
ボ
プ
レ
ス
の
プ
レ
ス
プ
ロ
グ
ラ
ム
編
集
、
運
転

 

 - 309 -

[1] ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面の詳細表示画面 

 ｻｰﾎﾞﾌﾟﾚｽの動作を詳細に設定、編集する画面です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 16.4 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面の詳細表示画面 

(1) ﾂｰﾙﾊﾞｰ 

 

 

図 16.5 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面のﾂｰﾙﾊﾞｰ 

① 保存 ： ﾃﾞｰﾀをﾌｧｲﾙに保存します。 

② 転送 ： ﾃﾞｰﾀをｺﾝﾄﾛｰﾗへ転送(書込み)します。 

③ 更新 ： ｺﾝﾄﾛｰﾗからﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを再読み出し後、ﾃﾞｰﾀ表示を更新します。 

④ 印刷 ： ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑをﾌﾟﾘﾝﾀへ出力します。 

⑤ 表示切替 ： 編集画面の表示を簡易表示⇔詳細表示で切り替えます。 

⑥ Prg ｺﾒﾝﾄ ： Prg ｺﾒﾝﾄの編集画面を表示します。ｺﾒﾝﾄを入力し、OK をｸﾘｯｸすると、ｺﾒﾝﾄ

表示欄の“ ”の間にｺﾒﾝﾄが表示されます。 

 

図 16.6 Prg ｺﾒﾝﾄ入力画面 

(1)ﾂｰﾙﾊﾞｰ (2)ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ入力部 

(3)ｽﾃｰﾀｽﾊﾞｰ 

ｺﾒﾝﾄ表示欄 

① ② ③ ④  ⑤    ⑥    ⑦ 
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⑦ 連結一覧表示：ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑの連結一覧を表示します。 

検索対象 Prg でﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ No.を選択し、絞り込み表示の□をｸﾘｯｸし、ﾚ点を入れると

選択したﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ No.に関するものだけ表示されます。 

 

【表示内容の説明】 

・P**   ： ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ No. 

・(T***.*) ： ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ No.の待機時間 

(ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ入力部の待機時間で設定した時間) 

・R -> P***： 戻り先のﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ No. 

例えば、図の起点 Prg No.2 のように、最後の Prg No.4 で、連結 Prg No.

に 2 を設定し、No.2 に戻るようにすると、R -> P02 が表示されます。 

起点 Prg No.0 のように、後の Prg No.1 で、連結 Prg No.を、「なし」に

設定すると、ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑが戻らないため、R -> P***は表示されません。 

 

 

図 16.7 連結一覧表示 
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(2) ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ入力部 

[各加圧動作ﾓｰﾄﾞの各項目の設定内容については、SCON-CB 取扱説明書参照] 

※ 位置上限値[mm]など、単位が[mm]の箇所の数値の欄を右ｸﾘｯｸすると、 

 現在位置を取り込む(T) ﾎﾞﾀﾝが表示されます。 現在位置を取り込む(T) ﾎﾞﾀﾝをｸﾘｯｸする

と現在位置を取り込むことができます。 

ｼﾞｮｸﾞ･ｲﾝﾁﾝｸﾞによる軸移動は、ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転／ﾓﾆﾀ画面で行うことができます。 

[16.2.3 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転/ﾓﾆﾀ画面を参照] 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 16.8 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面のﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ入力部 

 

① 加圧動作ﾓｰﾄﾞ： 加圧動作ﾓｰﾄﾞを切り替えます。 

 1：速度制御・位置停止 

 2：速度制御・距離停止 

 3：速度制御・荷重停止 

 4：速度制御・増分荷重停止 

 5：力制御・位置停止 

 6：力制御・距離停止 

 7：力制御・荷重停止 

 8：力制御・増分荷重停止 

 9：力制御・位置停止 2 

※ 速度制御 ： 加圧速度を一定に保ちながらﾌﾟﾚｽする制御です。 

設定した位置に位置決めを行います。 

そのため、加圧完了後の位置は一定になりますが、押付け力は一定にな

らない場合があります。 

⑬ 
⑦ 
⑥ 
⑤ ⑫ 

① 

② 

③ 

④ 

⑧ 

⑨ 

⑩ 

⑪ 

⑭ 

⑮ 

⑯ 

⑰ 

⑱ 

⑲ 



 
16.
サ
ー
ボ
プ
レ
ス
の
プ
レ
ス
プ
ロ
グ
ラ
ム
編
集
、
運
転

 

 - 312 -

※ 力制御  ： 目標荷重となるように押付け力を一定に保ちながらﾌﾟﾚｽする制御です。 

停止時、押付け動作を継続します。加圧完了後の押付け力は一定になり

ますが、位置は一定にならない場合があります。 

[各加圧動作ﾓｰﾄﾞの各項目の内容については、SCON-CB 取扱説明書参照] 

 

② Prg 原点 ： ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑの開始位置を設定します。 

③ 位置判定種別： 加圧ｽﾃｰｼﾞ終了時の停止期間中に位置(距離)と荷重で判定ができます。 

位置(距離)判定の場合、位置判定か距離判定かを選択します。 

④ 位置上限値 ： 位置(距離) 判定時の判定範囲上限値、下限値を設定します。 

⑤ 位置下限値  設定範囲：ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ－側～ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ+側 

⑥ 荷重上限値 ： 荷重判定時の判定範囲上限値、下限値を設定します。 

⑦ 荷重下限値  設定範囲：0.01～最大押付け力 

⑧ Prg ｱﾗｰﾑ時戻り動作： Prg ｱﾗｰﾑが発生した場合、Prg の原点に戻りｻｰﾎﾞ OFF するか、 

戻らずにその場で停止してｻｰﾎﾞ OFF するかを選択します。 

⑨ 連結 PrgNo. ： 連結実行するﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ No.を設定します。 

[ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを連結する方法は、SCON-CB ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書を参照] 

⑩ ｹﾞｲﾝｾｯﾄ ： あらかじめ登録した 4種のｻｰﾎﾞｹﾞｲﾝの中から使用するｹﾞｲﾝｾｯﾄ No.を 

指定します。ｹﾞｲﾝｾｯﾄは、各ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑで切替えることができます。 

⑪ 待機時間  ： ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ終了後、次のﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ実行までの待機時間を設定します。 

⑫ Prg 許容時間 ： ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ全体の実行時間を設定します。 

⑬ 加減速度  ： ⑭加減速度個別表示が押されていない場合は、ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ内のｱｸﾁｭｴｰﾀ

動作の加減速度を設定します。ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ内のすべての動作がここで

設定した加減速度で動作します。 

⑭ 加減速度個別表示： 加減速度個別表示を押すと、ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑの各動作ごとに、加減速

度の設定を行うことができます。 

⑮ ｱﾌﾟﾛｰﾁ動作 ： ｱﾌﾟﾛｰﾁ動作を設定します。 

ｱﾌﾟﾛｰﾁ動作は、ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ原点からﾜｰｸに接触する直前まで、近づく動

作です。 

ﾁｪｯｸが外れているときはｱﾌﾟﾛｰﾁ動作を行いません。 

[ｱﾌﾟﾛｰﾁ動作の設定方法は、SCON-CB ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書を参照] 
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⑯ 探り動作  ： 探り動作を設定します。 

探り動作は、低速でﾜｰｸの接触確認を行う動作です。 

ﾁｪｯｸが外れているときは探り動作を行いません。 

[探り動作の設定方法は、SCON-CB ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書を参照] 

⑰ 加圧動作  ： 加圧動作を設定します。 

加圧動作は、設定した条件でﾌﾟﾚｽを行う動作です。 

設定項目は加圧動作ﾓｰﾄﾞによって名称が変わるものがあります。 

[加圧動作の設定方法は、SCON-CB ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書を参照] 

⑱ 減圧動作  ： 減圧動作を設定します。 

減圧動作は、低速でﾜｰｸから離れる動作です。 

ﾁｪｯｸが外れているときは減圧動作を行いません。 

[減圧動作の設定方法は、SCON-CB ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書を参照] 

⑲ 戻り動作  ： 戻り動作を設定します。 

戻り動作は、高速でﾜｰｸから離れ、Prg 原点に戻る動作です。 

ﾁｪｯｸが外れているときは戻り動作を行いません。 

[戻り動作の設定方法は、SCON-CB ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書を参照] 

 

(3) ｽﾃｰﾀｽﾊﾞｰ 

 

 

 

図 16.9 ｽﾃｰﾀｽﾊﾞｰ 

 

① 変更有無：設定変更を行うと｢変更あり」が表示されます。 

変更していない場合は｢変更なし」が表示されます。 

② 入力範囲：ｶｰｿﾙ位置の項目の入力範囲が表示されます。 

③ 初期値 ：ｶｰｿﾙ位置の項目の初期値が表示されます。 

 

 

① ② ③ 
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16.2.2 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ一括編集画面 

個別ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ(No.0～63)のｻｰﾎﾞﾌﾟﾚｽの動作を一括して設定、編集する画面です。 

ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑの選択で、「すべてのﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ」を選択すると表示されます。 

 

 

図 16.10 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ一括編集画面 
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16.2.3 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転／ﾓﾆﾀ画面 

軸ｽﾃｰﾀｽ(I/O、ﾈｯﾄﾜｰｸ設定、現在位置、現在速度、ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑの状態など)の確認、教示や試運

転、ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ実施と結果表示が行えます。 

ﾒｲﾝ画面のﾒﾆｭｰから｢ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ(R)→運転・ﾓﾆﾀ(Z)｣を選択するか、ﾒｲﾝ画面のﾂｰﾙﾊﾞｰの  ﾎﾞﾀﾝ

をｸﾘｯｸすると､ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転／ﾓﾆﾀ画面が表示されます。ﾂﾘｰﾋﾞｭｰから開始することもできます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 16.11 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転／ﾓﾆﾀ画面 

 

 

 

 

 

 

 

[5]I/O ﾓﾆﾀ表示 

[1]ﾂｰﾙﾊﾞｰ 

[2]運転 

[3]軸ｽﾃｰﾀｽ 

[4]ﾓﾆﾀ 
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[1] ﾂｰﾙﾊﾞｰ 

 

 

 

図 16.12 ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転／ﾓﾆﾀ画面のﾂｰﾙﾊﾞｰ 

 

① ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集 ：別画面でﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面を表示します。 

② ﾈｯﾄﾜｰｸ ：ﾈｯﾄﾜｰｸｽﾃｰﾀｽが表示されます。 

③ I/O ﾓﾆﾀ表示 ：入出力ﾎﾟｰﾄの表示/非表示を切り替えます。 

④ DO 出力ﾃｽﾄ ：別画面で DO 出力ﾃｽﾄ画面を表示します。 

  [DO 出力ﾃｽﾄ画面は、9.1 ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面を参照] 

⑤ ｱﾗｰﾑ ：ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞを表示します。非ｱﾗｰﾑ時は“000”。 

⑥ 停止・ﾓｰﾀ電圧低下 ：停止/ﾓｰﾀ電圧低下の場合に表示されます。 

⑦ MANU/AUTO ：MANU(ﾏﾆｭｱﾙ)/AUTO(ｵｰﾄ)の状態を表示します。 

⑧ ﾈｯﾄﾜｰｸ(ﾘﾝｸ) ：ﾈｯﾄﾜｰｸのﾘﾝｸ状態を表示します。 

 

④ ⑤ ⑥ ⑦ ⑧ ① ②   ③ 
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[2] 運転 

Prg 運転と試運転の 2 種類あります。ﾀﾌﾞで画面を切換えます。 

(1) Prg 運転 

Prg 運転は、ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑの実行準備を行い、実行します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 16.13 Prg 運転画面 

 

① ｻｰﾎﾞ  ： ｻｰﾎﾞの ON/OFF を行うことができます。 

② 原点  ： 原点復帰を行うことができます。 

③ ｱﾗｰﾑ ： ｱﾗｰﾑ状態の解除を行うことができます。ただし解除できるのはｱﾗｰ

ﾑの原因が解消されている場合に限ります。 

④ Prg ｱﾗｰﾑ ： ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞを表示します。 

[ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞは、SCON-CB ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書を参照] 

⑤ Prg ｱﾗｰﾑ詳細 ： ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑｱﾗｰﾑの内容を表示します。 

⑥ 開始 Prg ： 開始ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを設定します。 

⑦ Prg 原点 ： Prg 原点に移動することができます。 

⑧ 探り停止 ： 探り動作まででﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを終了させたい場合に、ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ実行の  

ﾎﾞﾀﾝを押す前に押してください。ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを実行すると探り停止ま

で実行しﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑが停止します。 

⑨ ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ実行 ： 開始ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ No.に設定したﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑから実行することができ

ます。正常に終了すると⑬判定表示に位置(距離)判定、荷重判定

の結果が表示されます。判定無効時には表示されません。 

⑩ ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ停止 ： 実行中のﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを停止することができます。 

⑪ 実行 Prg No.表示 ： 実行中の Prg No.が表示されます。 

右側の欄には、ｱﾌﾟﾛｰﾁなど実行中のｽﾃｰｼﾞが表示されます。 

⑫ 加圧動作ﾓｰﾄﾞ表示 ： 速度制御・位置停止など実行中の加圧動作ﾓｰﾄﾞが表示されます。 

⑬ 判定表示 ： 位置(距離)判定、荷重判定の結果が表示されます。 

また、位置(距離)と荷重の結果から総合判定の結果が表示されます。

[判定については、SCON-CB ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書を参照] 

① 

② 

③ 

⑥ 

⑤ 

④ 

⑦ 

⑧ 
⑨ ⑩ 

⑪ 

⑫ 

⑬ 
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(2) 試運転 

試運転は、ｼﾞｮｸﾞ、ｲﾝﾁﾝｸﾞによる軸移動、位置を指定しての直値移動を行います。移動し

た位置は、ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集のﾎﾞﾀﾝを押して、別画面でﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面を開き、位置

を取り込むことができます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 16.14 試運転画面 

 

① ｻｰﾎﾞ ： ｻｰﾎﾞの ON/OFF を行うことができます。 

② 原点 ： 原点復帰を行うことができます。 

③ ｱﾗｰﾑ ： ｱﾗｰﾑ状態の解除を行うことができます。ただし解除できるのはｱﾗｰ

ﾑの原因が解消されている場合に限ります。 

④ Prg ｱﾗｰﾑ ： ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞを表示します。 

[ｱﾗｰﾑｺｰﾄﾞは、SCON-CB ｺﾝﾄﾛｰﾗ取扱説明書を参照] 

⑤ Prg ｱﾗｰﾑ詳細 ： ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑｱﾗｰﾑの内容を表示します。 

⑥ ｼﾞｮｸﾞｷｰ ： ｼﾞｮｸﾞ、ｲﾝﾁﾝｸﾞによる軸移動ができます。 

⑦ ｼﾞｮｸﾞ選択 ： ｼﾞｮｸﾞを選択するとｼﾞｮｸﾞ動作になります。 

ｼﾞｮｸﾞの速度設定が行えます。 

⑧ ｲﾝﾁﾝｸﾞ選択 ： ｲﾝﾁﾝｸﾞを選択するとｲﾝﾁﾝｸﾞ動作になります。 

ｲﾝﾁﾝｸﾞ距離の設定が行えます。 

⑨ 直値移動実行 ： ⑫速度に設定した速度で、⑪位置に設定した位置に移動できます。 

⑩ 直値移動停止 ： 移動中の軸を停止することができます。 

⑪ 直値移動位置設定 ： 直値移動の位置を設定します。 

⑫ 直値移動速度指定 ： 直値移動の速度を設定します。 

⑥ 

① 

② 

③ 

⑤ 
④ 

⑦ 

⑧ 

⑨ ⑩ 

⑪ 

⑫ 
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[3] 軸ｽﾃｰﾀｽ 

軸の現在の状態を表示します。 

以下の項目が表示されます。 

 ・現在位置[mm] 

 ・現在速度[mm/s] 

 ・現在荷重[N](注 1) 

 ・ｷｬﾘﾌﾞﾚｰｼｮﾝ(注 1)：完了、未完了 

 ・過負荷ﾚﾍﾞﾙ[%] 

 ・指令電流比[%] 

 ・ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸ電流比[%] 

 注 1 ﾛｰﾄﾞｾﾙを無効化した場合、｢無効化中｣と表示されます。 

 

 

図 16.15 軸ｽﾃｰﾀｽ画面 

 

 



 
16.
サ
ー
ボ
プ
レ
ス
の
プ
レ
ス
プ
ロ
グ
ラ
ム
編
集
、
運
転

 

 - 320 -

[4] ﾓﾆﾀ 

軸の状態をﾓﾆﾀ表示します。以下の 4 項目をﾓﾆﾀできます。 

 ・現在位置[㎜] ・ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸ電流比[%](注 1) 

 ・現在荷重[N] ・現在速度[mm/s](注 1) 

 注 1 次に示す項目に変更可能です。 

 ・速度操作量(単位:[mm/sec]) ・ﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸ電流比(単位:[%]) 

 ・速度実指令値(単位:[mm/sec]) ・偏差(単位:[pulse]) 

 ・現在速度(単位:[mm/sec]) ・過負荷レベルモニター(単位:[%]) 

 ・指令電流比(単位:[%]) ・PIO 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 16.16 ﾓﾆﾀ画面 

① 保存 ： ﾓﾆﾀﾃﾞｰﾀを保存できます。 

② ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ設定 ： ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ設定画面を表示します。[次ﾍﾟｰｼﾞを参照] 

③ 詳細ﾓﾆﾀ ： ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ結果表示画面を表示します。[[6]ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ結果画面を参照] 

④ ﾄﾘｶﾞｽﾀｰﾄ ： 設定したﾄﾘｶﾞでﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞを開始します。 

ﾄﾘｶﾞ設定は、ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ設定画面で設定します。[次ﾍﾟｰｼﾞを参照] 

⑤ ｽﾀｰﾄ ： ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞを開始します。 

⑥ ｽﾄｯﾌﾟ ： ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞを停止します。 

⑦ Prg 連動 ： ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞの開始とﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ開始を連動して行います。 

⑧ 凡例表示非表示選択 ： □の箇所をｸﾘｯｸし、ﾚ点を入れると、⑨の凡例が表示されます。

再度、ｸﾘｯｸしﾚ点を消すと⑨の凡例が表示されません。 

⑨ 凡例表示 ： ｸﾞﾗﾌの線色とその項目を表示します。 

⑩ ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ画面 ： ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞﾃﾞｰﾀを更新しながら表示します。 

ﾓﾆﾀ可能なﾚｺｰﾄﾞ数は、30000 です。 

① ④ ⑤ ⑥ ⑦ 

⑩ 

 

⑧ 

レレ  

⑨ 

②  ③ 



 

16.
サ
ー
ボ
プ
レ
ス
の
プ
レ
ス
プ
ロ
グ
ラ
ム
編
集
、
運
転

 

 - 321 -

(1) ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ設定 

ﾓﾆﾀ画面のﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ設定ﾎﾞﾀﾝ を押すと、表示されます。 

ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞの各ﾁｬﾈﾙの表示項目やｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期、ﾄﾘｶﾞ設定を行います。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 16.17 ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ設定画面 

 

① ﾁｬﾝﾈﾙ設定 ： ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ項目を設定します。CH1、CH2 は変更できません。 

② ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期 ： ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞのｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期を変更できます。 

設定できる値は、1msec～1000msec です。 

③ ﾄﾘｶﾞ設定 ： ﾄﾘｶﾞｽﾀｰﾄの条件を設定します。 

[設定方法は、次ﾍﾟｰｼﾞ参照] 

 

① 

② 

③ 
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【ﾄﾘｶﾞ設定】 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 16.18 ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ設定画面(ﾄﾘｶﾞ設定) 

 

① ﾃﾞｰﾀ種別 

 以下のﾃﾞｰﾀ種別を選択できます。 

  ・PIO 機能入力割付け(ﾋﾞｯﾄ) 

  ・PIO 機能出力割付け(ﾋﾞｯﾄ) 

  ・時刻 

② ﾄﾘｶﾞ種別 

 PIO 機能入力割付け(ﾋﾞｯﾄ)または PIO 機能出力割付け(ﾋﾞｯﾄ)を選択した場合、立ち上が

りｴｯｼﾞ(ﾋﾞｯﾄ)、立ち下がりｴｯｼﾞ(ﾋﾞｯﾄ)のいずれかを選択します。 

時刻を選択した場合は、選択する必要はありません。 

③ 信号選択 

 PIO 機能入力割付け(ﾋﾞｯﾄ)を選択した場合は、PIO の入力ﾎﾟｰﾄの信号から選択します。 

 PIO 機能出力割付け(ﾋﾞｯﾄ)を選択した場合は、PIO の出力ﾎﾟｰﾄの信号から選択します。 

 時刻を選択した場合は、選択する必要はありません。 

④ ﾃﾞｰﾀ 

 時刻を選択した場合は、最初にｺﾝﾄﾛｰﾗの現在時刻を表示します。 

 その時刻を基準に、ﾄﾘｶﾞをかけたい時刻を設定します。 

 例えば、1 分後にﾄﾘｶﾞをかけたい場合は、分の設定を 1 分、進めます。 

⑤ ﾄﾘｶﾞ前保持時間(秒) 

 ﾄﾘｶﾞがかかった時よりも前のﾃﾞｰﾀ取得が必要な場合、ﾄﾘｶﾞ前保持時間(秒)に時間(秒)を

設定します。ﾄﾘｶﾞがかかる時刻より前の時刻からﾃﾞｰﾀを取得することができます。 

 

① 

② 

③ 

⑤ 

④ 
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[5] I/O ﾓﾆﾀ表示 

入力ﾎﾟｰﾄ、出力ﾎﾟｰﾄ、特殊入力ﾎﾟｰﾄの状態を示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 16.19 ﾎﾟｰﾄ入出力画面 

 

① 入力ﾎﾟｰﾄ ：PIO 入力ﾎﾟｰﾄの ON/OFF 状態を表示します。 

② 出力ﾎﾟｰﾄ ：PIO 出力ﾎﾟｰﾄの ON/OFF 状態を表示します。 

③ 特殊入力ﾎﾟｰﾄ ：特殊入力ﾎﾟｰﾄの ON/OFF 状態を表示します。 

 

 

 

③ ① ② 
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[6] ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ結果画面 

ﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ運転/ﾓﾆﾀ画面の詳細ﾓﾆﾀﾎﾞﾀﾝ をｸﾘｯｸすると、実行したﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞの結果を専用

の結果表示画面で確認することができます。また、保存したｻｰﾎﾞﾓﾆﾀﾌｧｲﾙを確認することが

できます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 16.20 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ結果画面 

 

 

(1) ﾂｰﾙﾊﾞｰ 

 

 

 

図 16.21 ﾂｰﾙﾊﾞｰ 

 

① ﾌｧｲﾙ保存 ： ﾌｧｲﾙからの表示ではない場合、ﾃﾞｰﾀと設定をﾌｧｲﾙに保存します。 

② 印刷 ： ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ結果をﾌﾟﾘﾝﾀに出力します。 

③ 拡大/縮小 ： 縦軸方向、横軸方向のそれぞれで拡大/縮小して表示します。 

④ 横軸切替 ： 横軸に表示する項目を「時間」か「位置」で選択できます。 

｢位置」に切り替えると、各位置(ﾎﾟｼﾞｼｮﾝ)の力の変化を確認することがで

きます。 

① ② ③ ④ 

(1)ﾂｰﾙﾊﾞｰ (2)ﾁｬﾈﾙ設定 

(5)ﾄﾘｶﾞ設定 

(3) ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期 

(4) ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ連動 
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(2) ﾁｬﾝﾈﾙ設定 

ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞした項目の表示/非表示をﾁｬﾝﾈﾙごとに切り替えることができます。 

 

図 16.22 表示ﾁｬﾈﾙ設定 

 

(3) ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期 

ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期を表示します。 

 

図 16.23 ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ周期 

 

(4) ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ連動 

ﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ開始がﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ開始と連動しているかどうかを表示します。 

 

図 16.24 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ連動 

 

(5) ﾄﾘｶﾞ設定 

ﾄﾘｶﾞｽﾀｰﾄによるﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞのとき、ﾄﾘｶﾞ設定を表示します。 

 

図 16.25 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ連動 
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16.3 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面のｻｰﾎﾞﾌﾟﾚｽ関連 

 

ﾒｲﾝ画面のﾒﾆｭｰより[設定]→[ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定]を選択します｡ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 16.26 ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定 

 

ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集画面の初期表示ﾀｲﾌﾟを「簡易表示」と「詳細表示」から選択することができます。 
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17. ﾌｧｲﾙ拡張子 
ﾌｧｲﾙ拡張子一覧 

機種名 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾌｧｲﾙ 

RCP *.ptr *.pmr *.bkr 

RCS *.ptr *.prr *.bur 

E-Con *.pte *.pre *.bue 

RCP2 *.ptr2 *.pmr2 *.bkr2 

ERC *.ptre *.pmre *.bkre 

ERC2 *.ptre2 *.pmre2 *.bkre2 

ERC3 *.ptre3 *.pmre3 *.bkre3 

PCON､RPCON *.ptpc *.prpc *.bkpc 

PCON-CA *.ptpa *.prpa *.bkpa 

ACON､RACON *.ptac *.prac *.bkac 

ACON-CA *.ptaa *.praa *.bkaa 

ACON-CB/CGB *.ptab *.prab *.bkab 

ACON-CB 
(MECHATROLINK-Ⅲ： 

型式に ML3 が含まれるもの) 

- *.prabm *.bkabm 

ACON-CYB､PLB､POB *.ptacl *.pracl *.bkacl 

DCON-CA *.ptda *.prda *.bkda 

DCON-CB/CGB *.ptdb *.prdb *.bkdb 

DCON-CB 
(MECHATROLINK-Ⅲ： 

型式に ML3 が含まれるもの) 

- *.prdbm *.bkdbm 

DCON-CYB､PLB､POB *.ptdcl *.prdcl *.bkdcl 

SCON-C *.ptsc *.prsc *.bksc 

SCON-CA *.ptsa *.prsa *.bksa 

SCON-CA 
(MECHATROLINK-Ⅲ： 

型式に ML3 が含まれるもの) 

- *.prsm *.bksm 

SCON-CAL/CGAL *.ptscl *.prscl *.bkscl 

SCON-CB *.ptsb *.prsb *.bksb 

SCON-CB 
(MECHATROLINK-Ⅲ： 

型式に ML3 が含まれるもの) 

- *.prsbm *.bksbm 

SCON-CB 
(RCON 接続仕様 

型式に RC が含まれるもの) 

*.ptc2 *.prrsc *.bkrsc 

ASEP *.ptas *.pras *.bkas 

PSEP *.ptps *.prps *.bkps 

DSEP *.ptds *.prds *.bkds 

PCON-CB/CGB/CFB/CGFB *.ptpb *.prpb *.bkpb 

PCON-CB 
(MECHATROLINK-Ⅲ： 

型式に ML3 が含まれるもの） 
－ *.prpbm *.bkpbm 

PCON-CYB､PLB､POB *.ptpcl *.prpcl *.bkpcl 
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機種名 ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾌｧｲﾙ 

RCP6S *.ptp6 *.prp6 *.bkp6 

RCM-P6PC *.ptp6pc *.prp6pc *.bkp6pc 

RCM-P6AC *.ptp6ac *.prp6ac *.bkp6ac 

RCM-P6DC *.ptp6dc *.prp6dc *.bkp6dc 

MSEP(ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ用) *.ptma *.prma *.bkma 

MSEP(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ用) *.ptmp *.prmp *.bkmp 

MSEP 
(型式に D が含まれるもの) 

*.ptmd *.prmd *.bkmd 

MSEP 
(型式に T が含まれるもの) 

*.ptmp2 *.prmp2 *.bkmp2 

MSCON *.ptms *.prms *.bkms 

MCON(ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ) *.ptmac *.prmac *.bkmac 

MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ) *.ptmpc *.prmpc *.bkmpc 

MCON((DC ﾌﾞﾗｼﾚｽﾓｰﾀ) *.ptmdc *.prmdc *.bkmdc 

MCON 
(型式に T が含まれるもの) 

*.ptmpc *.prmpc *.bkmpc 

MCON(ｻｰﾎﾞﾓｰﾀ) 
(MECHATROLINK-Ⅲ： 

型式に ML3 が含まれるもの） 
(SSCNETⅢ/H： 

型式に SSC が含まれるもの) 
(EtherCAT ﾓｰｼｮﾝ： 

型式に ECM が含まれるもの) 

－ *.prmacm *.bkmacm 

MCON(ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀ) 
(MECHATROLINK-Ⅲ： 

型式に ML3 が含まれるもの） 
(SSCNETⅢ/H： 

型式に SSC が含まれるもの) 
(EtherCAT ﾓｰｼｮﾝ： 

型式に ECM が含まれるもの) 

－ *.prmpcm *.bkmpcm 

MCON(DC ﾌﾞﾗｼﾚｽﾓｰﾀ) 
(MECHATROLINK-Ⅲ： 

型式に ML3 が含まれるもの） 
(SSCNETⅢ/H： 

型式に SSC が含まれるもの) 
(EtherCAT ﾓｰｼｮﾝ： 

型式に ECM が含まれるもの) 

－ *.prmdcm *.bkmdcm 

ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰ *.ptec *.prec *.bkec 

RCON-PC/PCF *.ptc2 *.prrpc *.bkrpc 

RCON-AC *.ptc2 *.prrac *.bkrac 

RCON-DC *.ptc2 *.prrdc *.bkrdc 

PCON-CBP *.ptpbp *.prpbp *.bkpbp 
 

機種名 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑﾌｧｲﾙ ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾌｧｲﾙ 

SCON-CB(ｻｰﾎﾞﾌﾟﾚｽ) 

(型式に F が含まれるもの) 
*.prg *.prsbf *.bksbf 
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付 録 

18. 付録 

18.1 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(工場出荷時)初期化方法 
 

注意：ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(工場出荷時)初期化は､PCON､ACON､SCON､ERC2､ERC3､ROBONET､ASEP､

PSEP､DSEP､MSEP､MSCON､MCON､RCON ｺﾝﾄﾛｰﾗにかぎり実施可能です｡ 

：ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(工場出荷時)初期化を行いますと､ﾕｰｻﾞｰにて設定したﾊﾟﾗﾒｰﾀが工場出

荷時のﾊﾟﾗﾒｰﾀに変更されます｡ご注意ください｡ 

(1)ﾂｰﾙﾊﾞｰの空白部(図18.1参照)をCtrl ﾎﾞﾀﾝを押しながらｸﾘｯｸすると､図18.2のようなﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ

入力画面が表示されます｡ 

 

 

(2) 表示されたﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画面にﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ(5119)を入力すると､ﾒﾓﾘ初期化ﾒﾆｭｰに｢ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(工場

出荷値)｣ﾒﾆｭｰが表示されます(図 18.3)｡ 

※1 度入力したﾊﾟｽﾜｰﾄﾞは､ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ終了まで有効です｡ 

 

図 18.3 ﾒﾆｭｰﾊﾞｰ（ﾊﾟﾗﾒｰﾀ初期化(工場出荷値)） 

 

 

図 18.1 ﾒﾆｭｰﾊﾞｰ 

図 18.2 ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ入力画

ﾂｰﾙﾊﾞｰの空白部を 

「Ctrl」を押しながら右ｸﾘｯｸ。 
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付 録 

(3)で表示されたﾒﾆｭｰ｢ﾊﾟﾗﾒｰﾀ(工場出荷値)｣を選択すると､図 18.4 のﾀﾞｲｱﾛｸﾞが表示されます｡ 

1 軸接続時の場合は､｢初期化｣をｸﾘｯｸしてください｡ 

多軸接続時の場合は､軸 No.を設定して､｢初期化｣をｸﾘｯｸしてください｡ 

 

 

 

 

 

図 18.4 初期化ﾀﾞｲﾔﾛｸﾞ 

(4)次に､図 18.5 の警告画面が表示されます｡問題なければ､｢はい｣をｸﾘｯｸしてください｡ 

 

図 18.5 警告画面 

 

ｻｰﾎﾞ ON 時には､さらに､図 18.6 の警告画面が表示されます｡ 

問題なければ､｢はい｣をｸﾘｯｸしてください｡ 

 

 

 

 

 

図 18.6 警告画面 

 

注意：ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾗﾒｰﾀは初期化されません｡そのため､出荷時と異なるｱｸﾁｭｴｰﾀを接 

続していた場合､予期せぬｴﾗｰを検出することがあります｡ 

 



 

18.
付
録

 
 

 - 331 -

付 録 

18.2 ﾊﾟｿｺﾝｿﾌﾄｴﾗｰ表 
ﾊﾟｿｺﾝｿﾌﾄ固有のｴﾗｰです｡ 

ｺﾝﾄﾛｰﾗのｴﾗｰは､各ｺﾝﾄﾛｰﾗの取扱説明書を参照ください｡ 

ｺｰﾄﾞ ﾒｯｾｰｼﾞ名称 内容 

103 ﾌｧｲﾙﾗｲﾄｴﾗｰ 各種ﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ(ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀﾌｧｲﾙ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙ､全ﾃﾞｰﾀﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾌｧ

ｲﾙ等)の書き込みを行うことができなかったことを示します｡ 

以下の要因が考えられます｡ 

･書き込み先のﾌｧｲﾙが読み取り専用になっている｡ 

･ﾌｧｲﾙ変更が許可されていないｱｶｳﾝﾄで OS にﾛｸﾞｲﾝしている｡ 

104 

105 

入力値過小ｴﾗｰ 

入力値過大ｴﾗｰ 

入力した値が､設定範囲より小さすぎます｡ 

入力した値が､設定範囲より大きすぎます｡ 

ｱｸﾁｭｴｰﾀの仕様やﾊﾟﾗﾒｰﾀ表を参照して適切な値を再入力してく

ださい｡ 

108 原点復帰未完了時

ﾃｨｰﾁ禁止ｴﾗｰ 

原点復帰未完了のときに､現在位置の書込み操作が行われたこ

とを示します｡ 

先に原点復帰を行ってください｡ 

10B ﾌｧｲﾙｵｰﾌﾟﾝｴﾗｰ 

(ﾘｰﾄﾞ時) 

指定されたﾌｧｲﾙを開くことができなかったことを示します｡ 

以下の原因が考えられます｡ 

･指定されたﾌｧｲﾙが存在しない｡ 

･指定されたﾌｧｲﾙが他のｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝで開かれている｡ 

10C ﾌｧｲﾙｵｰﾌﾟﾝｴﾗｰ 

(ﾗｲﾄ時) 

保存先ﾌｧｲﾙを開くことができなかったことを示します｡ 

以下の原因が考えられます｡ 

･指定されたﾌｧｲﾙが他のｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝで開かれている｡ 

10D ﾌｧｲﾙﾘｰﾄﾞｴﾗｰ ﾌｧｲﾙの読み出しを行うことができなかったことを示します｡ 

以下の原因が考えられます｡ 

 ･ﾌｧｲﾙ読み出しに必要なﾒﾓﾘを確保することができない｡ 

10E ﾌｧｲﾙ形式ｴﾗｰ ﾊﾟﾗﾒｰﾀﾌｧｲﾙまたは全ﾃﾞｰﾀﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾌｧｲﾙを保存元と異なる機種へ

転送しようとしたことを示します｡ 

10F ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ指定機能

未ｻﾎﾟｰﾄｴﾗｰ 

｢ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ指定｣機能(相対位置指定移動)をｻﾎﾟｰﾄしていない機

種に対して､ｲﾝｸﾘﾒﾝﾀﾙ指定が含まれたﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀの書き込みが

行われたことを示します｡ 

111 ﾌｧｲﾙﾃﾞｰﾀｴﾗｰ ﾌｧｲﾙの読み出しを行うことができなかったことを示します｡ 

以下の原因が考えられます｡ 

 ･指定されたﾌｧｲﾙに不正なﾃﾞｰﾀが含まれている｡ 

119 複数軸検出ｴﾗｰ 複数軸接続時に､｢軸番号割付｣が行われたことを示します｡ 

軸番号割付は､必ず 1 軸のみ接続状態で行ってください｡ 
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ｺｰﾄﾞ ﾒｯｾｰｼﾞ名称 内容 

11A 

 

有効軸無しｴﾗｰ 接続軸がない状態で｢軸番号割付｣操作が行われたことを示しま

す｡ｺﾝﾄﾛｰﾗの軸番号が認識できない場合も考えられます｡ 

原因：①ｺﾝﾄﾛｰﾗが正常に動作していない｡ 

②付属ｹｰﾌﾞﾙの信号線(SGA/SGB)のみ断線している｡ 

③SIO 変換器を使用している場合､変換器には 24V が 

供給されているがﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙが接続されていない｡ 

④ｺﾝﾄﾛｰﾗを複数台ﾘﾝｸした状態で､ADRS ｽｲｯﾁが誤って同じ

番号を設定している｡ 

対策：①ｺﾝﾄﾛｰﾗの RDY ﾗﾝﾌﾟが点灯しているか確認する｡点灯して

いなければｺﾝﾄﾛｰﾗの故障です｡ 

②予備の接続ｹｰﾌﾞﾙがあれば､変えてみて直るかどうか 

確認する｡ 

③ADRS ｽｲｯﾁの設定を重複しないようにする｡もし解決し

ないときは､弊社にご連絡ください｡ 

122 入力ﾃﾞｰﾀｴﾗｰ 不適切なﾃﾞｰﾀが入力されたことを示します｡入力ﾃﾞｰﾀを確認 

して下さい｡ 

123 

 

 

ﾃﾞｰﾀﾊﾞｰｼﾞｮﾝ 

不整合ｴﾗｰ 

互換性のないﾊﾞｰｼﾞｮﾝのｺﾝﾄﾛｰﾗで保存したﾃﾞｰﾀを転送しようと

したことを示します｡ 

保存元ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾞｰｼﾞｮﾝと転送先ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾊﾞｰｼﾞｮﾝを確認して下

さい｡ 

124 

 

 

非 MANU ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ時

ﾃﾞｰﾀ編集禁止 

AUTO ﾓｰﾄﾞまたは MANU ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞの状態で､ｺﾝﾄﾛｰﾗへのﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰ

ﾀ､ﾊﾟﾗﾒｰﾀの書き込み操作が行われたことを示します｡ 

以下の要因が考えられます｡ 

・ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾓｰﾄﾞ SW が｢AUTO｣になっている｡(ﾓｰﾄﾞ SW が実装さ

れているｺﾝﾄﾛｰﾗの場合) 

・ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄが｢MANU ﾓﾆﾀ 1 ﾓｰﾄﾞ｣､｢MANU ﾓﾆﾀ 2 ﾓｰﾄﾞ｣になっ

ている｡ 

125 

 

 

非 MANU ﾃｨｰﾁﾓｰﾄﾞ時

軸操作禁止 

AUTO ﾓｰﾄﾞまたは MANU ﾓﾆﾀﾓｰﾄﾞの状態で､軸操作(ｼﾞｮｸﾞ､原軸操作

禁止点復帰､連続移動等)が行われたことを示します｡ 

以下の原因が考えられます｡ 

 ・ｺﾝﾄﾛｰﾗのﾓｰﾄﾞ SW が｢AUTO｣になっている｡(ﾓｰﾄﾞ SW が実装さ

れているｺﾝﾄﾛｰﾗの場合) 

 ・ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄが｢MANU ﾓﾆﾀ 1 ﾓｰﾄﾞ｣､｢MANU ﾓﾆﾀ 2 ﾓｰﾄﾞ｣になっ

ている｡ 

131 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ選択領域 

不整合ｴﾗｰ 

ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀに駆動ﾄﾙｸ制限または押付け速度が設定されている

状態で「ﾊﾟﾗﾒｰﾀ№191：ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ拡張機能設定」の設定が合っ

ていないとｴﾗｰになりﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀが転送できません。 

20C 

 

ｽﾀｰﾄ信号 ON 移動操作中に､PLC 側からｽﾀｰﾄ信号(CSTR)が ONになり､移動指令

が重複したことを示します｡ 

20D STP 信号 OFF 

 

移動操作中に､PLC 側から一時停止信号(*STP)が OFF になり､ 

移動操作ができなくなったことを示します｡ 

20E ｿﾌﾄﾘﾐｯﾄｵｰﾊﾞｰ 移動操作中にｿﾌﾄﾘﾐｯﾄ範囲外への移動指令が行われたことを示

します｡ 

211 HOME 信号 ON 移動操作中に､PLC 側から原点復帰信号(HOME)が ON になり､移動

指令が重複したことを示します｡ 
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付 録 

ｺｰﾄﾞ ﾒｯｾｰｼﾞ名称 内容 

212 JOG 信号 ON 移動操作中に､PLC 側からｼﾞｮｸﾞ信号(JOG)が ONになり､移動指令

が重複したことを示します｡ 

300 通信ﾎﾟｰﾄｵｰﾌﾟﾝｴﾗｰ ｢ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面｣で指定された通信ﾎﾟｰﾄをｵｰﾌﾟﾝすること

ができなかったことを示します｡ 

以下の原因が考えられます｡ 

・指定された通信ﾎﾟｰﾄが存在しない｡ 

・指定された通信ﾎﾟｰﾄが他のｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ等で使用されている｡ 

301 

 

受信ﾀｲﾑｱｳﾄｴﾗｰ ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄと接続先ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の通信時に受信ﾀｲﾑｱｳﾄが発生

したことを示します｡ 

原因：①ﾊﾟｿｺﾝ-ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の接続不良による通信障害｡ 

②ﾉｲｽﾞの影響よる通信障害(ﾃﾞｰﾀ化けなど)｡ 

③ｺﾝﾄﾛｰﾗの電源断｡ 

対策：①ﾊﾟｿｺﾝ-ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の接続ｹｰﾌﾞﾙｺﾈｸﾀがきちんとささって

いるかなど確認する｡ 

②ﾉｲｽﾞの影響を受けないように配線引回し､機器の設置

の見直しなどを行う｡ 

③ｺﾝﾄﾛｰﾗに電源が入っているか確認する｡もし解決しな

いときは､弊社にご連絡ください｡ 

302 

 

受信ﾊﾞｯﾌｧ 

ｵｰﾊﾞｰﾌﾛｰ 

ｺﾝﾄﾛｰﾗからの応答伝文受信時に､受信ﾊﾞｯﾌｧがｵｰﾊﾞｰﾌﾛｰ発生し

たことを示します｡ 

原因：①ﾊﾟｿｺﾝ-ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の接続不良による通信障害｡ 

②ﾉｲｽﾞの影響よる通信障害(ﾃﾞｰﾀ化けなど)｡ 

対策：①ﾊﾟｿｺﾝ-ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の接続ｹｰﾌﾞﾙｺﾈｸﾀがきちんとささって

いるかなど確認する｡ 

②ﾉｲｽﾞの影響を受けないように配線引回し､機器の設置

の見直しなどを行う｡もし解決しないときは､弊社に

ご連絡ください｡ 

303 

 

受信ｵｰﾊﾞｰﾗﾝ ｺﾝﾄﾛｰﾗからの応答伝文受信時に､ﾊﾟｿｺﾝ側通信ﾎﾟｰﾄで受信ｵｰﾊﾞｰ 

ﾗﾝが発生したことを示します｡ 

｢ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面｣でより低い通信ﾎﾞｰﾚｰﾄを選択して下さい｡ 

304 受信ﾌﾚｰﾐﾝｸﾞｴﾗｰ ｺﾝﾄﾛｰﾗからの応答伝文受信時に､受信ﾌﾚｰﾐﾝｸﾞｴﾗｰが発生したこ

とを示します｡ 

原因：①ﾊﾟｿｺﾝ-ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の接続不良による通信障害｡ 

②ﾉｲｽﾞの影響よる通信障害(ﾃﾞｰﾀ化けなど)｡ 

対策：①ﾊﾟｿｺﾝ-ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の接続ｹｰﾌﾞﾙｺﾈｸﾀがきちんとささって 

いるかなど確認する｡ 

②ﾉｲｽﾞの影響を受けないように配線引回し､機器の設置

の見直しなどを行う｡ 

もし解決しないときは､弊社にご連絡ください｡ 
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付 録 

ｺｰﾄﾞ ﾒｯｾｰｼﾞ名称 内容 

305 

 

通信ｴﾗｰ ｺﾝﾄﾛｰﾗからの応答伝文受信時に､上記以外の通信ｴﾗｰが発生しま

した｡ 

原因:①ﾊﾟｿｺﾝ-ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の接続不良による通信障害｡ 

②ﾉｲｽﾞの影響よる通信障害(ﾃﾞｰﾀ化けなど)｡ 

対策:①ﾊﾟｿｺﾝ-ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の接続ｹｰﾌﾞﾙｺﾈｸﾀがきちんとささってい

るかなど確認する｡ 

②ﾉｲｽﾞの影響を受けないように配線引回し､機器の設置の

見直しなどを行う｡ 

もし解決しないときは､弊社にご連絡ください｡ 

306 

 

ﾁｪｯｸｻﾑｴﾗｰ ｺﾝﾄﾛｰﾗからの応答伝文受信時に､ﾁｪｯｸｻﾑｴﾗｰが発生しました｡ 

原因:①ﾊﾟｿｺﾝ-ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の接続不良による通信障害｡ 

②ﾉｲｽﾞの影響よる通信障害(ﾃﾞｰﾀ化けなど)｡ 

対策:①ﾊﾟｿｺﾝ-ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の接続ｹｰﾌﾞﾙｺﾈｸﾀがきちんとささってい

るかなど確認する｡ 

②ﾉｲｽﾞの影響を受けないように配線引回し､機器の設置の

見直しなどを行う｡ 

もし解決しないときは､弊社にご連絡ください｡ 

307 CRC ｴﾗｰ ｺﾝﾄﾛｰﾗからの応答伝文受信時に､CRC ｴﾗｰが発生しました｡ 

原因:①ﾊﾟｿｺﾝ-ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の接続不良による通信障害｡ 

②ﾉｲｽﾞの影響よる通信障害(ﾃﾞｰﾀ化けなど)｡ 

対策:①ﾊﾟｿｺﾝ-ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の接続ｹｰﾌﾞﾙｺﾈｸﾀがきちんとささってい

るかなど確認する｡ 

②ﾉｲｽﾞの影響を受けないように配線引回し､機器の設置の

見直しなどを行う｡ 

もし解決しないときは､弊社にご連絡ください｡ 

308 

 

 

受信伝文ｴﾗｰ ｺﾝﾄﾛｰﾗからの応答伝文に､異常なﾃﾞｰﾀが含まれていることを示

します｡ 

原因:①ﾊﾟｿｺﾝ-ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の接続不良による通信障害｡ 

②ﾉｲｽﾞの影響よる通信障害(ﾃﾞｰﾀ化けなど)｡ 

対策:①ﾊﾟｿｺﾝ-ｺﾝﾄﾛｰﾗ間の接続ｹｰﾌﾞﾙｺﾈｸﾀがきちんとささってい

るかなど確認する｡ 

②ﾉｲｽﾞの影響を受けないように配線引回し､機器の設置の

見直しなどを行う｡ 

もし解決しないときは､弊社にご連絡ください｡ 

310 非ｻﾎﾟｰﾄ機種 

接続ｴﾗｰ 

ｻﾎﾟｰﾄしていない機種の接続を検出したことを示します。 

ﾊﾟｿｺﾝ対応ｿﾌﾄのﾊﾞｰｼﾞｮﾝとｻﾎﾟｰﾄ機種を確認して下さい。 

311 ﾎﾞｰﾚｰﾄ指定ｴﾗｰ 

 (PC 通信ﾎﾟｰﾄ) 
｢ｱﾌﾟﾘｹｰｼｮﾝ設定画面｣で指定された通信ﾎﾞｰﾚｰﾄでﾎﾟｰﾄをｵｰﾌﾟﾝ 

することができなかったことを示します｡ 

以下の原因が考えられます｡ 

・指定された通信ﾎﾞｰﾚｰﾄがﾊﾟｿｺﾝの通信ﾎﾟｰﾄでｻﾎﾟｰﾄされていな

い｡ｻﾎﾟｰﾄされている通信ﾎﾞｰﾚｰﾄに設定を変更してください｡ 
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19. 変更履歴 
改定日 改定内容 

2009.12 

2010.02 

2011.08 

 

2011.09 

 

 

 

 

 

 

 

 

2011.09 

 

2011.09 

 

2011.10 

 

2011.11 

 

2012.02 

 

 

 

 

2012.05 

 

2012.08 

 

2013.04 

ASEP、PSEP ｺﾝﾄﾛｰﾗの操作内容追加 

ｼｽﾃﾑﾊﾟｽﾜｰﾄﾞの出荷時 5119 を 0000 に変更 

第 6 版 

ｿﾌﾄｳｪｱ使用許諾契約書を変更 

第 7 版 

39 ﾍﾟｰｼﾞ PCON-CA のﾎﾟｼﾞｼｮﾝ画面追加 

57 ﾍﾟｰｼﾞ （8）ﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力 PCON-CA 追加 

95 ﾍﾟｰｼﾞ       PCON-CA のｱﾗｰﾑ表示画面追加 

99～102 ﾍﾟｰｼﾞ  8.4 ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ画面追加 

103 ﾍﾟｰｼﾞ 8.5 ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報画面 

107、108 ﾍﾟｰｼﾞ 9.3 時刻設定追加 

110～157 ﾍﾟｰｼﾞ 12.ﾀｸﾄﾀｲﾑ最短機能追加 

158 ﾍﾟｰｼﾞ      13.ﾌｧｲﾙ拡張子に PCON-CA 追加 

第 8 版 

110～156 ﾍﾟｰｼﾞ 12.ﾀｸﾄﾀｲﾑ最短機能の内容変更 

第 9 版 

ERC3 の内容を追加 

第 10 版 

DSEP を追加 

第 11 版 

SCON-CA を追加 

第 12 版 

・ご注意、動作環境 Windows Vista、Windows 7 対応を追加 

・USB変換ｱﾀﾞﾌﾟﾀﾄﾞﾗｲﾊﾞのｲﾝｽﾄｰﾙ方法にWindows7、Windows Vista

のｲﾝｽﾄｰﾙ方法を追加 

・MSEP を追加 

第 13 版 

・Windows Vista、Windows 7 のｲﾝｽﾄｰﾙ方法を変更 

第 14 版 

MSCON を追加 

第 15 版 

12.4.3 ﾀｸﾄﾀｲﾑ計算の画面の説明(2)運転結果③運転計画に対す

る工程の様子表示を削除 
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改定日 改定内容 

2013.07 

 

 

2013.10 

 

 

 

 

 

2013.10 

 

 

 

 

 

2014.03 

 

 

 

2014.05 

 

 

2014.08 

 

 

2014.10 

 

 

 

 

2015.01 

 

 

 

2015.02 

 

 

第 16 版 

32、112 ﾍﾟｰｼﾞ  時刻設定の項目から MSEP、MSCON 削除 

 

第 17 版 

32 ﾍﾟｰｼﾞ  誤記訂正 

 ｱｸﾁｭｴｰﾀ変更 → ｱｸﾁｭｴｰﾀ交換 

 ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ 5119 → ﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ 6451 

 FAN 変更 → FAN 交換 

 

第 18 版 

ACON-CA、DCON-CA の内容を追加 

12.ｽﾏｰﾄﾁｭｰﾆﾝｸﾞ(ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ V8.03.00.00 以降)、 

13.SCON-CA、MSCON ｺﾝﾄﾛｰﾗのｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞ機能 

 「ﾀｸﾄﾀｲﾑ」→「ｻｲｸﾙﾀｲﾑ」に変更 

 

第 19 版 

ｻﾎﾟｰﾄ機種に、MSEP(型式に 3D、T が含まれるもの)、MSEP-LC を

追加 

 

第 20 版 

108 ﾍﾟｰｼﾞ  ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報の内容を修正 

 

第 21 版 

SCON-CAL/CGAL の内容を追加 

 

第 22 版 

33 ﾍﾟｰｼﾞ   ｱｸﾁｭｴｰﾀ変換のﾊﾟｽﾜｰﾄﾞ 6451→5119 に変更 

109 ﾍﾟｰｼﾞ  ﾒﾝﾃﾅﾝｽ画面の通算走行距離を km または m に変更可

能に修正 

 

第 23 版 

ご注意、2 ﾍﾟｰｼﾞ Windows8、8.1 対応を追加 

Windows2000 を削除 

 

第 24 版 

18～21 ﾍﾟｰｼﾞ  USB 変換ｱﾀﾞﾌﾟﾀのﾄﾞﾗｲﾊﾞの Windows Vista、

Windows 7、Windows8、8.1 のｲﾝｽﾄｰﾙ手順を変更 
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改定日 改定内容 

2015.10 

 

 

 

2016.02 

 

 

2016.03 

 

 

 

 

 

 

 

 

2016.04 

 

 

 

2016.06 

 

 

 

 

 

 

 

 

2016.07 

 

 

2016.07 

 

 

 

 

第 25 版 

・SCON-CB、ACON-CB、DCON-CB、MCON を追加 

・15.ｻｰﾎﾞﾌﾟﾚｽのﾌﾟﾚｽﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑ編集、運転を追加 

 

第 26 版 

・PCON-CB を追加 

 

第 27 版 

・PCON-CYB、PLB、POB、ACON-CYB、PLB、POB、 

 DCON-CYB、PLB、POB をｻﾎﾟｰﾄ機種に追加 

・32～3 ﾍﾟｰｼﾞ I/O ｶｽﾀﾏｲｽﾞを追加 

・109 ﾍﾟｰｼﾞ PCON-CYB、PLB、POB、ACON-CYB、PLB、POB、

DCON-CYB、PLB、POB の内容を追加 

・271～272 ﾍﾟｰｼﾞ PCON-CYB、PLB、POB、ACON-CYB、PLB、POB、

DCON-CYB、PLB、POB のﾌｧｲﾙ拡張子を追加 

 

第 27B 版 

・34 ﾍﾟｰｼﾞ 表から CSTR、PEND を削除 

・56 ﾍﾟｰｼﾞ 表に PCON-CYB、ACON-CYB、DCON-CYB を追加 

 

第 27C 版 

・ｻﾎﾟｰﾄ機種 MCON の MECHATROLINK-Ⅲ、SSCNETⅢ/H の対応 

ﾊﾞｰｼﾞｮﾝ追加 

・109 ﾍﾟｰｼﾞ ACON-CA、DCON-CA、PCON-CA、ERC3、SCON-CA、

MSCON のﾓﾆﾀﾘﾝｸﾞ周期変更 

1～100[msec] → 1～1000[msec] 

・272 ﾍﾟｰｼﾞ ﾌｧｲﾙ拡張子 

 MCON の MECHATROLINK-Ⅲ、SSCNETⅢ/H を追加 

 

第 27D 版 

・249、255 ページ 9：力制御・位置停止 2 を追加 

 

第 27E 版 

・36 ﾍﾟｰｼﾞ ﾍﾟｱﾘﾝｸﾞ ID ｸﾘｱの内容を追加 

・101 ﾍﾟｰｼﾞ ｽﾃｰﾀｽﾓﾆﾀ画面のﾈｯﾄﾜｰｸのﾘﾝｸ状態表示の説明を

追加 
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改定日 改定内容 

2016.09 

 

 

 

 

2016.10 

 

 

 

 

2016.11 

 

 

2017.04 

 

 

 

2017.06 

 

 

 

2017.08 

 

 

 

2018.04 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

第 28 版 

・ご注意、2 ﾍﾟｰｼﾞ Windows 10 追加 

 Windows 7、Vista の削除 

・18 ﾍﾟｰｼﾞ Windows 10 追加 

 

第 28B 版 

・36 ﾍﾟｰｼﾞ ｿﾌﾄｳｪｱﾘｾｯﾄなどで、再起動するとﾛｰﾄﾞｾﾙが 

有効化されることを追加 

・8.6 ｹﾞｰﾄｳｪｲﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀ、8.7 ﾈｯﾄﾜｰｸﾃﾞｰﾀﾓﾆﾀを追加 

 

第 28C 版 

・32、33 ﾍﾟｰｼﾞ ｢SCON ﾊﾟﾗﾒｰﾀ変換ﾂｰﾙ｣の内容を追加 

 

第 29 版 

・ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰ 対応 

・MCON-C/CG EtherCAT ﾓｰｼｮﾝ 対応 

 

第 29B 版 

・ｻﾎﾟｰﾄ機種、17.ﾌｧｲﾙ拡張子 

RCM-P6PC、RCM-P6AC、RCM-P6DC 追加 

 

第 29C 版 

・54 ﾍﾟｰｼﾞ MCON ｺﾝﾄﾛｰﾗは、複数軸同時移動が 

未対応であることを追加 

 

第 30 版 

RCON、PSA-24 電源ﾕﾆｯﾄ対応 

・ｻﾎﾟｰﾄ機種に RCON、SCON-CB(型式に RCが含まれるもの)を追加 

・ﾊﾟﾗﾒｰﾀ選択領域など、RCON のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ入力部に追加され

た項目の説明を追加 

・ﾒﾝﾃﾅﾝｽ情報に RCON から追加された給油後走行距離などの 

説明を追加 

・ﾓﾆﾀの電源ﾕﾆｯﾄ情報画面の説明を追加 

・RCON のﾊﾞｰｼﾞｮﾝ情報画面の説明を追加 
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改定日 改定内容 

2018.04 

 

 

 

2018.06 

 

 

2018.08 

 

 

 

2018.11 

 

 

 

2018.12 

 

 

2019.01 

 

 

2019.08 

 

 

 

 

 

 

 

2019.08 

 

 

 

2019.11 

 

 

 

第 30B 版 

・1.3.4 RCON の USB 接続方法のためのﾄﾞﾗｲﾊﾞｰｿﾌﾄのｲﾝｽﾄｰﾙ 

方法追加 

 

第 30C 版 

・機種名記載箇所に RCON を追加 

 

第 30D 版 

・22 ﾍﾟｰｼﾞ RCON の USB 接続のためのﾄﾞﾗｲﾊﾞｰがｲﾝｽﾄｰﾙ 

されていない場合の表示を追加 

 

第 30E 版 

・121、125 ﾍﾟｰｼﾞ STO/SS1-t 表示追加 

・非常停止→停止に訂正 

 

第 30F 版 

・ｻｰﾎﾞﾓﾆﾀ PIO 信号のﾓﾆﾀ方法追加 

 

第 30G 版 

・315 ﾍﾟｰｼﾞ PCON-CB の ML3 の拡張子を追加 

 

第 30H 版 

・他機種のﾎﾟｼﾞｼｮﾝﾃﾞｰﾀ、ﾊﾟﾗﾒｰﾀ、ﾊﾞｯｸｱｯﾌﾟﾃﾞｰﾀの転送について

内容追加 

・ｽﾃｰﾀｽ画面、速度/電流ﾓﾆﾀ画面に追加されたﾘｯﾌﾟﾙ補償あり/

なしについて内容追加 

・ﾒｲﾝﾒﾆｭｰの「ﾊﾟﾗﾒｰﾀ」の「ｴﾝｺｰﾀﾞｹｰﾌﾞﾙ長設定」について 

内容追加 

 

第 30I 版 

・148 ﾍﾟｰｼﾞ 通算移動回数､通算走行距離の変更をお客様

が行えないことを記載 

 

第 30J 版 

・111、112 ﾍﾟｰｼﾞ 速度、加速度、減速度 0％→1％に訂正 
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改定日 改定内容 

2020.06 

 

 

 

 

 

2020.08 

 

 

 

2020.11 

 

 

 

 

 

 

 

2024.09 

 

 

 

第 30K 版 

・65 ﾍﾟｰｼﾞ ﾌﾞﾚｰｷ強制解除ﾎﾞﾀﾝの説明追加 

・111、112 ﾍﾟｰｼﾞ EC ﾛｰﾀﾘｰの単位を追加 

・134 ﾍﾟｰｼﾞ ｴﾚｼﾘﾝﾀﾞｰ対応を追加 

・150 ﾍﾟｰｼﾞ 動作音調整機能を追加 

 

第 30L 版 

・150 ﾍﾟｰｼﾞ ﾊﾟﾙｽﾓｰﾀｰが動作音調整機能に対応したため

追加 

 

第 30M 版 

・30 ﾍﾟｰｼﾞ RCON ﾓｰｼｮﾝ仕様のﾊﾟﾗﾒｰﾀ設定確認画面の 

説明追加 

・67、103 ﾍﾟｰｼﾞ 原点復帰確認画面の説明追加 

・123 ﾍﾟｰｼﾞ ﾓｰｼｮﾝ仕様時の確認画面の説明追加 

・227 ﾍﾟｰｼﾞ RCON-SC のｵﾌﾎﾞｰﾄﾞﾁｭｰﾆﾝｸﾞは V13.01.00.00

以降対応を記載 

 

第 31 版 

・ｻﾎﾟｰﾄ機種に PCON-CBP を追加 

・1 ﾍﾟｰｼﾞ 型式 RCM-101-USB の USB ｹｰﾌﾞﾙ

(CB-SEL-USB030)に変更 

・320 ﾍﾟｰｼﾞ [4]ﾓﾆﾀの「注 1」の変更可能内容を追加 

・328 ﾍﾟｰｼﾞ ﾌｧｲﾙ拡張子一覧に PCON-CBP を追加 

・332 ﾍﾟｰｼﾞ ﾊﾟｿｺﾝｿﾌﾄｴﾗｰ表に「ｺｰﾄﾞ 131 ﾊﾟﾗﾒｰﾀ選択領域

不整合ｴﾗｰ」を追加 
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