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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、 

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。 
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サポート機種 
 
この取扱説明書はプログラムコントローラー有線接続用の内容となります。 
 
エレシリンダー無線接続の取扱いは、別冊［タッチパネルティーチングボックス TB-03 エレシリン

ダー 無線接続 取扱説明書(MJ0375) ］をご覧ください。 
 
ポジションコントローラー(ERC3、ERC2、ACON、PCON、SCON、SCON2、DCON、RACON、RPCON、

MSCON、MCON、RCON、ASEP、PSEP、DSEP、MSEP、AMEC、PMEC、RCP6S、RCM-P6PC、

RCM-P6AC、RCM-P6DC)の取扱いは、別冊［タッチパネルティーチングボックス TB-03 ポジション

コントローラー 有線接続 取扱説明書(MJ0376) ］をご覧ください。 
 
 

ププロロググララムムココンントトロローーララーー ササポポーートト機機種種一一覧覧 

コントローラー 機種名 サポート開始バージョン 

XSEL-K/KX/KT/KET V1.80 

XSEL-J/JX 非対応 

XSEL-P/Q/PX/QX/PCT/QCT V1.80 

XSEL-R/S/RX/SX/RXD/SXD V1.80 

XSEL-RA/SA/RAX/SAX/RAXD/SAXD V1.80 

MSEL-PC/PG/PCF/PGF/PCX/PGX V1.80 

TT/TTA V1.80 

ASEL/PSEL/SSEL V1.80 

RSEL V2.70 

XSEL2 V4.80 

 
ロロボボポポンンププ ササポポーートト機機種種一一覧覧 

ロボポンプ 機種名 サポート開始バージョン 

RP-VPM V4.70 

 

 

 

 

 

バージョンアップの方法は、［24.2 ティーチングアップデート］を参照してください。 
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エエレレシシリリンンダダーー ササポポーートト機機種種一一覧覧 

エレシリンダー 機種名 
サポート開始 
バージョン(注 1) 

EC-S6□、EC-S7□、EC-R6□、EC-R7□、EC-S6□CR、EC-S7□CR、 
EC-S6□H、EC-S7□H、EC-RR6□、EC-RR7□、EC-R6□W、EC-R7□W、 
EC-RP4□、EC-GS4□、EC-GD4□、EC-TC4□、EC-TW4□、 
EC-RR6□H、EC-RR7□H、 
EC-S6□AH、EC-S7□AH、EC-RR6□AH、EC-RR7□AH、 
EC-S3□、EC-S4□、EC-S6□R、EC-S7□R、E11C-S6□AHR、 
EC-S7□AHR、EC-RR3□、EC-RR4□、EC-RR6□R、EC-RR7□R、 
EC-RR6□AHR、EC-RR7□AHR、EC-S3□CR、EC-S4□CR、 
EC-RR6□W、EC-RR7□W、EC-B6S、EC-B7S、 
EC-S3□R、EC-S4□R、EC-RR3□R、EC-RR4□R、 
EC-RTC9M、EC-RTC12M、EC-ST15L、EC-ST15ME、 
EC-S13□、EC-S13X□、EC-S15□、EC-S15X□ 

V3.40 

EC-RR6X□AH、EC-RR7X□AH、EC-WS10□、EC-WS12□、 
EC-S6□AHCR、EC-S7□AHCR、 
EC-GD5□、EC-RP5□、EC-TC5□、EC-TW5□、 
EC-GRB8M、EC-GRB10M、EC-GRB13M、EC-GRB13L、 
EC-S10□、EC-S10X□ 

V3.50 

EC-S3□A、EC-S4□A、EC-S6□A、EC-S7□A、 
EC-S6X□AH、EC-S7X□AH、EC-WS10□R、EC-WS12□R、 
EC-WS10□CR、EC-WS12□CR、 
EC-ST11□、EC-SRG11□、EC-SRG15□、 
EC-SL3□、EC-GDS3□、EC-GDB3□、EC-T3□ 

V3.70 

EC-S6□D、EC-S7□D、EC-S6□W、EC-S7□W、EC-RTC18M V3.80 

EC-S18□、EC-S18X□ V3.90 
EC-S3□AR、EC-S4□AR、EC-S6□AR、EC-S7□AR、 
EC-S3□ACR、EC-S4□ACR、EC-S6□ACR、EC-S7□ACR、 
EC-S6X□AHR、EC-S7X□AHR、EC-S6X□AHCR、EC-S7X□AHCR 

V4.00 

EC-B8S、EC-B8SS V4.10 
EC-RR8□、EC-RR10□、EC-RR8□R、EC-RR10□R、 
EC-S8□、EC-S8□A、EC-S8X□A、EC-S8□R、EC-S8□AR、 
EC-S8X□AR、EC-S8□CR、EC-S8□ACR、EC-S8X□ACR 

V4.11 

EC-GRC6M、EC-GRC7□、EC-GRST3□、EC-GRST6□、EC-GRST7、 
EC-GRBP8M、EC-GRBP10M、EC-GRBP13□、 
EC-GRBP8MW、EC-GRBP10MW、EC-GRBP13□W、EC-GRTR14M 

V4.20 

必ずサポート開始バージョン以降で使用してください。 
(サポート以前のバージョンでは、使用できない機能があります。) 
 
注 1 デジタルスピコン搭載タイプも同じバージョンとなります。 

 
 

バージョンアップの方法は、［24.2 ティーチングアップデート］を参照してください。 
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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 

使用上の情報 ··············· 危険表示・警告、取扱説明書 

 

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） 
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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 
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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 
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（清掃・給油作業を除く） 
36条 32号 
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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-B8SS/S10(X)/S13(X)/S15(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）EC-RR10□および 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） 
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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。 



 

前-4 MJ0377-8A 

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。 
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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。 
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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まねく恐れがあります。 

●通電中に端子台や各種設定スイッチに触れないでください。 
感電や異常動作の恐れがあります。 
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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まねく恐れがあります。 

●通電中に端子台や各種設定スイッチに触れないでください。 
感電や異常動作の恐れがあります。 
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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。 
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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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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。 
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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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取扱い上の注意 
 
• タッチパネルティーチングボックス TB-03 は、表示言語を日本語、英語、中国語に切替えることが

できます。切替え方法は、［第 21 章  環境設定 【言語設定】］を参照してください。 
 
• 故障の原因となりますので、TB-03 には機械的な衝撃を与えないでください。 
 
• ケーブルに不要な引張り荷重がかからないよう、必ず TB-03 本体を持って操作を行ってください。 
 
• 液晶画面は、長い間使用し続けますと、明るさが低下していきます。液晶画面の寿命を延ばすため

には、環境設定で消灯時間を設定して自動消灯するようにしたり、ご使用にならない場合はコント

ローラーから外してください。 
 
• タッチパネルは、アナログ抵抗膜方式のため、スクリーンの 2 ヶ所以上を同時にタッチしないでく

ださい。同時に 2 ヶ所以上をタッチした場合は、タッチした 2 ヶ所以上の中心点の部分が反応し、

動作することがあります。 
 
• タッチパネルの操作は 0.5N 以下の力で行ってください。 

それ以上の力で操作すると破損する恐れがあります。 
 
• タッチパネルの寿命は、同一箇所の押下で 100 万回程度です。(25°C の使用環境による) 
 
• 抜挿しを行う場合は、コントローラーの電源を OFF してください。コントローラーの電源を ON し

たまま、抜挿しを行うと、故障の原因となります。 
 

• 挿込む際は、コネクター嵌合位置をよく確認後、無理な方向に力を加えることなく慎重に挿込んで

ください。スムーズに挿込めないときに、無理に挿込んだりしないでください。 
 
• SD メモリーカードは、1G～32G の SD/SDHC メモリーカードをご使用ください。(東芝製推奨) 

また、ファイルシステムは FAT32 形式でご使用ください。 
 

 

 
 

 

海外規格対応 
 

TB-03 は、次の海外規格に対応しています。 
 
 
 
 
 

改正 RoHS 指令 CE マーク UL 

○ ○ ― 

注意： タッチパネルティーチングボックス TB-03 は、当社コントローラー専用に作られて

おりますので、絶対に他機器へ接続しないでください。故障の原因となります。 
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1. はじめに 
 

この度は、XSEL、TT/TTA、SSEL、ASEL、PSEL、MSEL、RSEL、XSEL2 コントローラー用 
タッチパネルティーチングボックス TB-03 をお買い上げいただき、誠にありがとうございます。

どのような製品でも、ご使用方法やお取扱い方法が適切でなければ、 その機能が十全に発揮でき

ないばかりでなく、思わぬ故障を生じることや、製品寿命を縮めることにもなりかねません。本

書を精読していただき、お取扱いに充分ご注意いただくと共に、正しい操作をしていただきます

よう、お願い申し上げます。なお、本書は TB-03 の操作をされる際は、常にお手元においていた

だき、必要に応じて適当な項目をご再読願います。 
また、ご使用になるアクチュエーターおよびコントローラーの取扱いについては、製品に添付さ

れている取扱説明書を必ず参照してください。 
 

 TB-03 を接続したままでは、安全速度有りの状態になっています。 
そのため、TB-03 からのプログラム起動による最高速度は直交軸の場合は、250mm/s 以下となりま

す。スカラ軸では、最高速度は、CP 動作 250mm/s 以下、PTP 動作 3%以下となります。プログラ

ムの速度指令どおりに動作させるためには、安全速度なしの状態に変更する必要があります。 
 安全速度有無の切替えは［15.8 セーフティ速度］を参照してください。 
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2. 仕様の確認 
 
2.1 製品の確認 

 
本製品は、標準構成の場合、以下の部品で構成されています。 
 

2.1.1 構成品(オプションを除く) 

番号 品 名 型 式、写 真 数 備 考 

1 本体 ［型式銘板の見方］、 
［型式の見方］参照 1  

付属品 

2 バッテリ－ユニット 

AB-7 
 
 
 
 
 
 

1 本体に付属 

3 タッチペン TCH-TB03 1 本体に付属 
φ4.5×100.5mm 

4 ポジションコントローラー/ 
エレシリンダー用ケーブル CB-TB3-C050 1 型式<ケーブル仕様> 

C、SC 選択時 

5 プログラムコントローラー用 
ケーブル CB-TB3-S050 1 型式<ケーブル仕様> 

S、SC 選択時 

6 変換ケーブル CB-SEL-SJS002 1 型式<ケーブル仕様> 
S、SC 選択時 

7 AC アダプター 

(日本･北米･メキシコ･
タイ向け) 
 UN318-5928 
(中国向け) 
 UNZ318-5928 
(欧州向け) 
 UNE318-5928 
(韓国向け) 
 UNR318-5928 

1 型式<付属アダプター仕様>
による 

8 安全ガイド 

M0194 

1 写真はイメージです。 

9 ファーストステップガイド 

MJ0378 

1 写真はイメージです。 
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2.1.2 本製品関連の取扱説明書 
 
番号 名  称 管理番号 

1 
タッチパネルティーチングボックス TB-03 プログラムコントローラー 
有線接続 取扱説明書 

MJ0377 

2 XSEL-J/K コントローラー 取扱説明書 MJ0116 
3 XSEL-JX/KX コントローラー 取扱説明書 MJ0119 
4 XSEL-KT/KET コントローラー 取扱説明書 MJ0134 
5 XSEL-P/Q/PCT/QCT コントローラー 取扱説明書 MJ0148 
6 XSEL-PX/QX コントローラー 取扱説明書 MJ0152 
7 XSEL-R/S/RX/SX/RXD/SXD コントローラー 取扱説明書 MJ0313 
8 テーブルトップ型ロボット TT 取扱説明書 MJ0149 
9 テーブルトップ型ロボット TTA 取扱説明書 MJ0320 

10 SSEL コントローラー 取扱説明書 MJ0157 
11 ASEL コントローラー 取扱説明書 MJ0165 
12 PSEL コントローラー 取扱説明書 MJ0172 
13 MSEL-PC/PG/PCF/PGF/PCX/PGX コントローラー 取扱説明書 MJ0336 
14 XSEL-RA/SA/RAX/SAX/RAXD/SAXD コントローラー 取扱説明書 MJ0359 
15 RSEL コントローラー 取扱説明書 MJ0392 
16 XSEL2 コントローラー 取扱説明書 MJ0478 
17 エレシリンダーロッドタイプ／テーブルタイプ 取扱説明書 MJ3778 
18 エレシリンダーロッドタイプ防塵・防滴仕様 取扱説明書 MJ3779 
19 エレシリンダースライダータイプ 取扱説明書 MJ3793 
20 エレシリンダーロッドタイプ/ラジアルシリンダータイプ 取扱説明書 MJ3794 
21 エレシリンダーベルト駆動タイプ 取扱説明書 MJ3798 
22 エレシリンダーストッパーシリンダー 取扱説明書 MJ3799 
23 エレシリンダーロータリー 取扱説明書 MJ3800 
24 エレシリンダー大型スライダータイプ 取扱説明書 MJ3801 
25 エレシリンダークリーンルーム仕様 取扱説明書 MJ3804 
26 エレシリンダーグリッパー 取扱説明書 MJ3806 
27 エレシリンダースライダータイプ防塵防滴仕様 取扱説明書 MJ3814 
28 エレシリンダー超小型 取扱説明書 MJ3815 
29 エレシリンダー電気編 取扱説明書 MJ3816 
30 エレシリンダーロングストロークグリッパー 取扱説明書 MJ3824 
31 エレシリンダースライダータイプ／ラジアルシリンダータイプ 取扱説明書 MJ3825 
32 エレシリンダー薄型タイプ 取扱説明書 MJ3826 
33 エレシリンダーロボポンプ 取扱説明書 MJ3827 
34 エレシリンダー3ツ爪グリッパー 取扱説明書 MJ3829 
35 エレシリンダー縦型コンパクト／防塵防滴グリッパータイプ 取扱説明書 MJ3830 
36 エレシリンダー高剛性スライダータイプ／クリーン仕様 取扱説明書 MJ3833 
37 エレシリンダーワイドスライダー／クリーン仕様 取扱説明書 MJ3834 
38 エレシリンダーロッドタイプダブルガイド仕様 取扱説明書 MJ3835 

（注）XSEL-J/JX は、TB-03 では操作できません。(非対応) 
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2.1.2 本製品関連の取扱説明書 
 
番号 名  称 管理番号 

1 
タッチパネルティーチングボックス TB-03 プログラムコントローラー 
有線接続 取扱説明書 

MJ0377 

2 XSEL-J/K コントローラー 取扱説明書 MJ0116 
3 XSEL-JX/KX コントローラー 取扱説明書 MJ0119 
4 XSEL-KT/KET コントローラー 取扱説明書 MJ0134 
5 XSEL-P/Q/PCT/QCT コントローラー 取扱説明書 MJ0148 
6 XSEL-PX/QX コントローラー 取扱説明書 MJ0152 
7 XSEL-R/S/RX/SX/RXD/SXD コントローラー 取扱説明書 MJ0313 
8 テーブルトップ型ロボット TT 取扱説明書 MJ0149 
9 テーブルトップ型ロボット TTA 取扱説明書 MJ0320 

10 SSEL コントローラー 取扱説明書 MJ0157 
11 ASEL コントローラー 取扱説明書 MJ0165 
12 PSEL コントローラー 取扱説明書 MJ0172 
13 MSEL-PC/PG/PCF/PGF/PCX/PGX コントローラー 取扱説明書 MJ0336 
14 XSEL-RA/SA/RAX/SAX/RAXD/SAXD コントローラー 取扱説明書 MJ0359 
15 RSEL コントローラー 取扱説明書 MJ0392 
16 XSEL2 コントローラー 取扱説明書 MJ0478 
17 エレシリンダーロッドタイプ／テーブルタイプ 取扱説明書 MJ3778 
18 エレシリンダーロッドタイプ防塵・防滴仕様 取扱説明書 MJ3779 
19 エレシリンダースライダータイプ 取扱説明書 MJ3793 
20 エレシリンダーロッドタイプ/ラジアルシリンダータイプ 取扱説明書 MJ3794 
21 エレシリンダーベルト駆動タイプ 取扱説明書 MJ3798 
22 エレシリンダーストッパーシリンダー 取扱説明書 MJ3799 
23 エレシリンダーロータリー 取扱説明書 MJ3800 
24 エレシリンダー大型スライダータイプ 取扱説明書 MJ3801 
25 エレシリンダークリーンルーム仕様 取扱説明書 MJ3804 
26 エレシリンダーグリッパー 取扱説明書 MJ3806 
27 エレシリンダースライダータイプ防塵防滴仕様 取扱説明書 MJ3814 
28 エレシリンダー超小型 取扱説明書 MJ3815 
29 エレシリンダー電気編 取扱説明書 MJ3816 
30 エレシリンダーロングストロークグリッパー 取扱説明書 MJ3824 
31 エレシリンダースライダータイプ／ラジアルシリンダータイプ 取扱説明書 MJ3825 
32 エレシリンダー薄型タイプ 取扱説明書 MJ3826 
33 エレシリンダーロボポンプ 取扱説明書 MJ3827 
34 エレシリンダー3ツ爪グリッパー 取扱説明書 MJ3829 
35 エレシリンダー縦型コンパクト／防塵防滴グリッパータイプ 取扱説明書 MJ3830 
36 エレシリンダー高剛性スライダータイプ／クリーン仕様 取扱説明書 MJ3833 
37 エレシリンダーワイドスライダー／クリーン仕様 取扱説明書 MJ3834 
38 エレシリンダーロッドタイプダブルガイド仕様 取扱説明書 MJ3835 

（注）XSEL-J/JX は、TB-03 では操作できません。(非対応) 
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2.1.3 型式銘板の見方 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2.1.4 型式の見方 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

型式 

シリアル番号 

T B - 0 3 - S C N - E - E N G  

<言語オプション> 

 指定なし : 日本語表示(他言語表示切替可) 
 ENG  : 英語表示(他言語表示切替可) 

 CHI   : 中国語表示(他言語表示切替可) 

〈ケーブル仕様〉 
SCN : ケーブルなし(本体のみ) 
C : ポジションコントローラー/エレシリンダー用ケーブル付き 
S  : プログラムコントローラー用ケーブル、変換ケーブル付き 
SC : プログラムコントローラー用ケーブル、変換ケーブル、 

ポジションコントローラー/エレシリンダー用ケーブル付き  

<付属アダプター仕様> 

指定なし : 日本・北米・メキシコ・タイ向け 
C : 中国向け 
E    : 欧州向け 
K    : 韓国向け 
N    : AC アダプター付属なし 



2.
仕
様
の
確
認

 

2-4 MJ0377-8A 

ケーブル仕様 

接続コントローラー 型 式 
付属ケーブル 

ポジションコントローラー/ 
エレシリンダー用 プログラムコントローラー用 

エレシリンダー 
ポジションコントローラ－ TB-03-C ① CB-TB3-C050 付属しません 

プログラムコントローラー TB-03-S 付属しません ② CB-TB3-S050 
③ CB-SEL-SJS002 

エレシリンダー 
ポジションコントローラ－ 
プログラムコントローラー 

TB-03-SC ① CB-TB3-C050 ② CB-TB3-S050 
③ CB-SEL-SJS002 

エレシリンダー(無線接続) TB-03-SCN 付属しません 付属しません 

 
付属アダプター仕様 

タイプ 型 式 付属 AC アダプター型式 

日本･北米･メキシコ･タイ向けタイプ TB-03-<付属ケーブル仕様> 日本･･北米･メキシコ･タイ向け：UN318-5928 

中国向けタイプ TB-03-<付属ケーブル仕様>-C 中国向け：UNZ318-5928 

欧州向けタイプ TB-03-<付属ケーブル仕様>-E 欧州向け：UNE318-5928 

韓国向けタイプ TB-03-<付属ケーブル仕様>-K 韓国向け：UNR318-5928 

AC アダプター付属なしタイプ TB-03-<付属ケーブル仕様>-N 付属 AC アダプターなし 

 
言語オプション 
言語オプション型式 

本体型式の末尾の<言語オプション>で、電源 ON 時の表示言語を指定可能です。(言語は、操作中に変更可能です。) 
(指定なしは日本語表示)     英語表示：-ENG   中国語表示：-CHI  

 
ケーブル単品型式 

ケーブル単品型式 備 考 

別売り 
ケーブル 

① CB-TB3-C050 ポジションコントローラー/エレシリンダー接続用 

② CB-TB3-S050 プログラムコントローラー接続用 

③ CB-SEL-SJS002 ASEL、PSEL、SSEL、MSEL、RSEL、XSEL2 接続用(CB-TB3-S050 と併せ

て使用) 
 
オプション型式 

オプション型式 備 考 

ストラップ STR-1  

スパイラルコード SIC-1 本体にタッチペンを接続し、紛失、脱落防止 

グリップベルト GRP-2 お客様で取付けをお願いします。 
[2.10.1 グリップベルト(GRP-2)] 参照 

 
メンテナンス部品型式 

メンテナンス部品型式 備 考 

本体用バッテリーユニット AB-7  

タッチペン TCH-TB03 φ4.5×100.5mm 
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ケーブル仕様 

接続コントローラー 型 式 
付属ケーブル 

ポジションコントローラー/ 
エレシリンダー用 プログラムコントローラー用 

エレシリンダー 
ポジションコントローラ－ TB-03-C ① CB-TB3-C050 付属しません 

プログラムコントローラー TB-03-S 付属しません ② CB-TB3-S050 
③ CB-SEL-SJS002 

エレシリンダー 
ポジションコントローラ－ 
プログラムコントローラー 

TB-03-SC ① CB-TB3-C050 ② CB-TB3-S050 
③ CB-SEL-SJS002 

エレシリンダー(無線接続) TB-03-SCN 付属しません 付属しません 

 
付属アダプター仕様 

タイプ 型 式 付属 AC アダプター型式 

日本･北米･メキシコ･タイ向けタイプ TB-03-<付属ケーブル仕様> 日本･･北米･メキシコ･タイ向け：UN318-5928 

中国向けタイプ TB-03-<付属ケーブル仕様>-C 中国向け：UNZ318-5928 

欧州向けタイプ TB-03-<付属ケーブル仕様>-E 欧州向け：UNE318-5928 

韓国向けタイプ TB-03-<付属ケーブル仕様>-K 韓国向け：UNR318-5928 

AC アダプター付属なしタイプ TB-03-<付属ケーブル仕様>-N 付属 AC アダプターなし 

 
言語オプション 
言語オプション型式 

本体型式の末尾の<言語オプション>で、電源 ON 時の表示言語を指定可能です。(言語は、操作中に変更可能です。) 
(指定なしは日本語表示)     英語表示：-ENG   中国語表示：-CHI  

 
ケーブル単品型式 

ケーブル単品型式 備 考 

別売り 
ケーブル 

① CB-TB3-C050 ポジションコントローラー/エレシリンダー接続用 

② CB-TB3-S050 プログラムコントローラー接続用 

③ CB-SEL-SJS002 ASEL、PSEL、SSEL、MSEL、RSEL、XSEL2 接続用(CB-TB3-S050 と併せ

て使用) 
 
オプション型式 

オプション型式 備 考 

ストラップ STR-1  

スパイラルコード SIC-1 本体にタッチペンを接続し、紛失、脱落防止 

グリップベルト GRP-2 お客様で取付けをお願いします。 
[2.10.1 グリップベルト(GRP-2)] 参照 

 
メンテナンス部品型式 

メンテナンス部品型式 備 考 

本体用バッテリーユニット AB-7  

タッチペン TCH-TB03 φ4.5×100.5mm 
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2.2 仕様 
 
2.2.1 基本仕様 

項 目 仕 様 

定格電圧 
DC24V±10% (コントローラーより供給) 

DC5.9V (5.7～6.3V) (AC アダプターより供給) 

電源電流 
150mA (DC24V：コントローラーより供給) 

2.8A (DC5.9V：AC アダプターより供給) 

絶縁抵抗 GND-FG間 DC500V 10MΩ以上 

接地 機能接地 (コントローラーとの接続ケーブル内シールドによる) 

表示色 65536 色 (16 ビットカラー) 

バックライト方式 白色 LED バックライト 

バックライト寿命 15,000 時間 

タッチパネル画面 7 インチ TFT カラー WVGA (800×480) 

タッチ検出方式 4 線式抵抗膜方式 

タッチパネル寿命 100 万回 

外部メモリー SD/SDHC メモリーカード(注 1)インターフェイス搭載(1G～32G)(東芝製推奨) 

ケーブル長 標準 5 m、最大 10 m 

タッチペン（付属品） φ4.5×100.5 mm 

言語切替え 日本語/英語/中国語 

タッチ音 ON/OFF 大、中、小 3 段階音量設定可能 

データ保存 
外部 SD メモリーカードにデータ保存/読込み対応 

 (ポジションデータ、プログラム、パラメーター、シンボル、グローバルデータ)  

表示調整 コントラストおよびバックライト輝度調整が可能 

時刻設定 
リアルタイムクロックによる時刻設定が可能 
(ボタン電池 CR2032 によりバックアップ) 

通信規格 RS232C 準拠 

通信速度 9,600bps/19,200bps/38,400bps/57,600bps/115,200bps/230,400bps 

プロトコル 専用フォーマット 

コネクター D サブ 25 ピン 

電源 OFF→ON までの時間 2sec 以上 

空冷方式 自然空冷 
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項 目 仕 様 

サイズ 
155 mm(縦)×200mm(横)×34 [54] mm(奥行き) 

[  ] 内は、停止スイッチを含む 

質量 約 485g(本体)＋約 175g(バッテリー) 

注 1 

 

SD メモリーカードは、SD-3C、LLC および SDA の商標です。 

 
 
2.2.2 環境仕様 

項 目 仕 様 

使用周囲温度 0～40°C 

使用周囲湿度 85%RH 以下(結露なきこと) 

保存周囲温度 -20～70°C 

保存周囲湿度 85%RH 以下(結露なきこと) 

標高 海抜1000m以下 

雰囲気 

腐食・可燃性ガスのない環境。 
塵埃の多い場所、オイルミスト・切削液の飛散する場所での 

使用は避けること。 

耐久振動 
振動数10～57Hz/振幅：0.075mm 
振動数57～150Hz/加速度：9.8m/s2 

XYZ 各方向 掃引時間：10 分 掃引回数：10 回 

梱包落下 落下高さ800mm 1角3稜6面 

汚染度 Ⅱ 

耐環境性 IPX0 

発熱量 3.6W 

感電保護クラス Ⅲ 
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項 目 仕 様 

サイズ 
155 mm(縦)×200mm(横)×34 [54] mm(奥行き) 

[  ] 内は、停止スイッチを含む 

質量 約 485g(本体)＋約 175g(バッテリー) 

注 1 

 

SD メモリーカードは、SD-3C、LLC および SDA の商標です。 

 
 
2.2.2 環境仕様 

項 目 仕 様 

使用周囲温度 0～40°C 

使用周囲湿度 85%RH 以下(結露なきこと) 

保存周囲温度 -20～70°C 

保存周囲湿度 85%RH 以下(結露なきこと) 

標高 海抜1000m以下 

雰囲気 

腐食・可燃性ガスのない環境。 
塵埃の多い場所、オイルミスト・切削液の飛散する場所での 

使用は避けること。 

耐久振動 
振動数10～57Hz/振幅：0.075mm 
振動数57～150Hz/加速度：9.8m/s2 

XYZ 各方向 掃引時間：10 分 掃引回数：10 回 

梱包落下 落下高さ800mm 1角3稜6面 

汚染度 Ⅱ 

耐環境性 IPX0 

発熱量 3.6W 

感電保護クラス Ⅲ 
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2.3 各部の説明 
 
2.3.1 正面、側面 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

① 停止スイッチ 
動作の停止をかける際に押します。 
解除は、時計方向に回します。 

 
② タッチペン/タッチペン収納部 

タッチパネル部をタッチするためのペンを収納します。 
 
③  電源スイッチ 

有線接続では、使用しません。 
 
④ SD メモリーカードスロットカバー 

カバーの内側に SD メモリーカードの挿入部があります。 
[2.4 SD メモリーカードの着脱方法]を参照して SD メモリーカードの着脱を行ってください。 

 
⑤ AC アダプター接続部 

AC アダプターを接続するコネクターです。 
 

 
 

⑥ 表示および、

タッチパネル部 

② タッチペン/ 
タッチペン収納部 

⑤ AC アダプター接続部 

④ SD メモリーカード 
スロットカバー 
(閉じた状態) 

⑦ ケーブル接続部 

① 停止スイッチ 
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⑥ 表示および、タッチパネル部 
TFT カラー液晶とタッチパネルで構成されています。 
各種設定値の編集、現在値表示などを行います。 
タッチペン(または指)でタッチパネルをタッチし、操作を行います。 
 
*1 液晶画面は、長い間使用し続けますと、明るさが低下していきます。液晶画面の寿命を延ば

すためには、環境設定で消灯時間を設定して自動消灯してください。 
*2 タッチパネルは、アナログ抵抗膜方式のため、スクリーンの 2 ヶ所以上を同時にタッチし

ないでください。 
同時に、2 ヶ所以上をタッチした場合は、タッチした 2 ヶ所以上の中心点の部分が反応し、

動作することがあります。 
*3 タッチパネルの操作は 0.5N 以下の力で行ってください。 

それ以上の力で操作すると破損する恐れがあります。 
*4 タッチパネルの寿命は、同一箇所の押下で 100 万回程度です。(25°C の使用環境による) 

 
⑦ ケーブル接続部 

各コントローラーに対応したケーブルを挿込み、コントローラーと有線接続します。 
 

2.3.2 背面 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

⑧ バッテリーユニットカバー 
カバーの内側にバッテリーユニット AB-7 があります。 
バッテリーユニットの着脱は、[2.5 バッテリーユニットの着脱方法]を参照してく 

 

2.3.3 AC アダプター接続部 
 
 
 
 
 
 
 
 

コネクター名称：LGP2631-0101F(SMK) 
：(JEITA RC-5320A Voltage Classification 2) 

ピン番号 信号名 説明 

2 5.9V 5.9V 電源入力 

3 GND シグナルグランド 

4 GND シグナルグランド 

⑧ バッテリーユニットカバー 

ピピンン番番号号：：2((内内側側＋＋)) 
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⑥ 表示および、タッチパネル部 
TFT カラー液晶とタッチパネルで構成されています。 
各種設定値の編集、現在値表示などを行います。 
タッチペン(または指)でタッチパネルをタッチし、操作を行います。 
 
*1 液晶画面は、長い間使用し続けますと、明るさが低下していきます。液晶画面の寿命を延ば

すためには、環境設定で消灯時間を設定して自動消灯してください。 
*2 タッチパネルは、アナログ抵抗膜方式のため、スクリーンの 2 ヶ所以上を同時にタッチし

ないでください。 
同時に、2 ヶ所以上をタッチした場合は、タッチした 2 ヶ所以上の中心点の部分が反応し、

動作することがあります。 
*3 タッチパネルの操作は 0.5N 以下の力で行ってください。 

それ以上の力で操作すると破損する恐れがあります。 
*4 タッチパネルの寿命は、同一箇所の押下で 100 万回程度です。(25°C の使用環境による) 

 
⑦ ケーブル接続部 

各コントローラーに対応したケーブルを挿込み、コントローラーと有線接続します。 
 

2.3.2 背面 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

⑧ バッテリーユニットカバー 
カバーの内側にバッテリーユニット AB-7 があります。 
バッテリーユニットの着脱は、[2.5 バッテリーユニットの着脱方法]を参照してく 

 

2.3.3 AC アダプター接続部 
 
 
 
 
 
 
 
 

コネクター名称：LGP2631-0101F(SMK) 
：(JEITA RC-5320A Voltage Classification 2) 

ピン番号 信号名 説明 

2 5.9V 5.9V 電源入力 

3 GND シグナルグランド 

4 GND シグナルグランド 

⑧ バッテリーユニットカバー 

ピピンン番番号号：：2((内内側側＋＋)) 
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2.3.4 ケーブル接続部 

 

 

 

 

  

  

  

コネクター名称：ST60-24P(30) (ヒロセ電機) 

ピン番号 信号名 説明 

1 EMG1+ 
停止スイッチライン1 

2 EMG1- 

3 EMG2+ 
停止スイッチライン2 

4 EMG2- 

5 ENB1+ イネーブル信号ライン1 
内部で短絡 6 ENB1- 

7 ENB2+ イネーブル信号ライン2 
内部で短絡 8 ENB2- 

9 NC 未接続 

10 NC 未接続 

11 GND シグナルグランド 

12 TXD SEL系コントローラー用送信データ 

13 RXD SEL系コントローラー用受信データ 

14 6.5V SEL系コントローラー用検出信号 

15 SRD+ EC/CON系コントローラー用送受信信号＋ 

16 SRD- EC/CON系コントローラー用送受信信号－ 

17 T5V EC/CON系コントローラーTP接続検出信号 

18 T24V 24V電源入力 

19 GND シグナルグランド 

20 GND シグナルグランド 

21 NC 未接続 

22 NC 未接続 

23 NC 未接続 

24 FG フレームグランド 

シェル FG フレームグランド 
 

背面側 

正面側 

ピピンン番番号号：：24  ピピンン番番号号：：1  
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2.4 SD メモリーカードの着脱方法 
 
2.4.1 SD メモリーカードの装着 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

SD メモリーカード

スロットカバーの 
突起部(ツメ)を軽く

背面側に押しながら

外側に引張り、 
カバーを開きます。 

背面側 正面側 

1 2 

3 

SD メモリーカードの電極面を

正面側にしてカチッと音がす

るまで押込みます。 
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2.4 SD メモリーカードの着脱方法 
 
2.4.1 SD メモリーカードの装着 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

SD メモリーカード

スロットカバーの 
突起部(ツメ)を軽く

背面側に押しながら

外側に引張り、 
カバーを開きます。 

背面側 正面側 

1 2 

3 

SD メモリーカードの電極面を

正面側にしてカチッと音がす

るまで押込みます。 
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2.4.2 SD メモリーカードの取出し 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

SD メモリーカードを軽く

押して離すとカードが少し

出てきます。 

1 

2 

まっすぐ引抜いてください。 
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コネクター位置 

2.5 バッテリーユニットの着脱方法 
 
2.5.1 バッテリーユニットの取出し 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

① ツメをバッテリーカバー側に

押しながら、バッテリーカバー

を持ち上げます。 

② コネクターを外して、バッテリー

ユニットを取出します。 
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コネクター位置 

2.5 バッテリーユニットの着脱方法 
 
2.5.1 バッテリーユニットの取出し 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

① ツメをバッテリーカバー側に

押しながら、バッテリーカバー

を持ち上げます。 

② コネクターを外して、バッテリー

ユニットを取出します。 
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2.5.2 バッテリーユニットの取付け 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

注意： バッテリーを取外し、再度、取付けを行った場合は、電源スイッチを押しても

起動できません。 
コントローラーまたは AC アダプターと接続することにより起動します。 

② コネクターを接続します。 

③ バッテリーカバーを取付けます。 
 
ケーブルを挟まないように注意して

ください。 

① バッテリーユニットを装着します。 

コネクター位置 
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2.6 外形寸法 
 

15
5

200 34

(54)

 
 

 
2.7 タッチパネル LCD 寿命 

 
タッチパネルの寿命は 100 万タッチ(同一箇所)、液晶バックライトの寿命は 15,000 時間です。 
(雰囲気温度 25°C) 

 
 
2.8 内蔵電池(電池寿命と電池交換) 

 
本体に内蔵されたボタン電池により、時刻や言語設定、タッチ音設定などの環境設定画面にて 
設定するデータを保持しています。電池がなくなるとデータは初期設定値にリセットされます。 
 
使用ボタン電池 CR2032 のメーカー公称寿命時間は約 5 年間(雰囲気温度 25℃)です。 
電池の電圧が低下すると「AD7 RTC バックアップバッテリー電圧低下」(RSEL、XSEL2 接続時

は、「327 カレンダー機能エラー」)のエラーメッセージでお知らせします。電池交換は、お客さ

まではできませんので、当社に依頼してください。 
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2.6 外形寸法 
 

15
5

200 34

(54)

 
 

 
2.7 タッチパネル LCD 寿命 

 
タッチパネルの寿命は 100 万タッチ(同一箇所)、液晶バックライトの寿命は 15,000 時間です。 
(雰囲気温度 25°C) 

 
 
2.8 内蔵電池(電池寿命と電池交換) 

 
本体に内蔵されたボタン電池により、時刻や言語設定、タッチ音設定などの環境設定画面にて 
設定するデータを保持しています。電池がなくなるとデータは初期設定値にリセットされます。 
 
使用ボタン電池 CR2032 のメーカー公称寿命時間は約 5 年間(雰囲気温度 25℃)です。 
電池の電圧が低下すると「AD7 RTC バックアップバッテリー電圧低下」(RSEL、XSEL2 接続時

は、「327 カレンダー機能エラー」)のエラーメッセージでお知らせします。電池交換は、お客さ

まではできませんので、当社に依頼してください。 
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2.9 AC アダプター 
 
2.9.1 AC アダプター共通仕様 
 

項 目 仕 様 

電源入力電圧範囲 単相 AC100～240V±10% 

電源電流 0.4Amax. 

電源周波数範囲 50/60Hz±5% 

突入電流 50A(雰囲気温度 25°C) 

出力電圧 DC5.9V(5.7～6.3V) 

出力電流 2.8Amax. 

ケーブル長 1500±100mm 

 
 
2.9.2 AC アダプター外観 
 
【日本・北米・メキシコ・タイ向け：UN318-5928】 
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【中国向け：UNZ318-5928】 

 
 
【欧州向け：UNE318-5928】 【韓国向け：UNR318-5928】 
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【中国向け：UNZ318-5928】 

 
 
【欧州向け：UNE318-5928】 【韓国向け：UNR318-5928】 
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2.10 オプション品 
 
2.10.1 グリップベルト(GRP-2) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2.10.2 ストラップ(STR-1) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①ベルトを本体左側のスリットに

通し、開いたグリップのマジッ

クテープに固定します。 

②グリップ部を閉じます。 

ベルト部 

グリップ部 

本体左下のスリットに通して、取付けます。 

1 2 
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2.10.3 スパイラルコード(SIC-1) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2.11 メンテナンス部品 
 
2.11.1 バッテリーユニット(AB-7) (本体付属品) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2.11.2 タッチペン(TCH-TB03) (本体付属品、紛失・破損時用) 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

タッチペン穴に通して取付けた後、本体下側の穴に通しま

す。(スパイラルコードが、穴を上手く通らない場合は、

ピンセットなどで、コードを引っ張ってください。) 
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2.10.3 スパイラルコード(SIC-1) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2.11 メンテナンス部品 
 
2.11.1 バッテリーユニット(AB-7) (本体付属品) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2.11.2 タッチペン(TCH-TB03) (本体付属品、紛失・破損時用) 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

タッチペン穴に通して取付けた後、本体下側の穴に通しま

す。(スパイラルコードが、穴を上手く通らない場合は、

ピンセットなどで、コードを引っ張ってください。) 
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2.12 充電関連仕様 
 

2.12.1 充電モード種類 
 

充電モード 動作条件 内容 

AC アダプター 

急速充電 

・AC アダプター接続 

・バッテリー非満充電状態 

・バッテリー空状態から約 3 時間で満充電状

態となります。 

AC アダプター 

継ぎ足し充電 

・AC アダプター接続 

・バッテリー満充電状態 

・満充電状態をほぼ維持します。 

有線接続 

継ぎ足し充電 

・AC アダプター非接続 

・コントローラーと有線接続 

・開始時の充電状態をほぼ維持します。 

 

2.12.2 充電に関する注意事項 
 
2.12.2.1 残量表示 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 

ニッケル水素バッテリーの放電時の電圧特性より、バッテリー残量表示の継続時間が均一になりま

せん。（満充電状態や、残量が少ない状態の時間が短くなります。） 

開始時のバッテリーの残量と充電時間が短い場合に、いったん満充電状態の表示となりますが、

すぐ空状態になることがあります。 
(例) 

TB-03 バッテリー消費特性 

残量表示の 

切替わる 

電圧値は、 

目安です。 

↓ 

↓ 

↓ 

バッテリーが空状態から、急速充電します。 

急速充電停止後は、いったん満充電表示となります。 

充電時間・充電量が少ないため、すぐに空状態となります。 
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3. コントローラーとの接続 
 
3.1 XSEL-K タイプコントローラー 
 
(注) XSEL-J タイプコントローラーは、接続できません。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



3.
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー
と
の
接
続

 

3-2 MJ0377-8A 

3.2 XSEL-KT/KET タイプコントローラー 
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3.2 XSEL-KT/KET タイプコントローラー 
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3.3 XSEL-P/Q/R/S/RA/SA タイプコントローラー 

 

 
注意： XSEL-P タイプのティーチングボックス種別切替えスイッチは左側に設定してください。 
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3.4 XSEL-KX タイプコントローラー 
 
(注) XSEL-JX タイプコントローラーは、接続できません。 
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3.4 XSEL-KX タイプコントローラー 
 
(注) XSEL-JX タイプコントローラーは、接続できません。 
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注意： XSEL-PX タイプのティーチングボックス種別切替えスイッチは左側に設定してください。 

3.5 XSEL-PX/QX/RX/SX/RXD/SXD/RAX/SAX/RAXD/SAXD 
タイプコントローラー 
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3.6 TT/TTA タイプコントローラー 
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3.6 TT/TTA タイプコントローラー 
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3.7 SSEL タイプコントローラー 
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3.8 ASEL タイプコントローラー 
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3.8 ASEL タイプコントローラー 
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3.9 PSEL タイプコントローラー 
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3.10 MSEL タイプコントローラー 
 

 
注 1 お客様でご用意ください。 
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3.10 MSEL タイプコントローラー 
 

 
注 1 お客様でご用意ください。 
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3.11 RSEL タイプコントローラー 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

変換ケーブル 
CB-SEL-SJS002 
最小曲げ半径 26mm 

USB ケーブル 

(ケーブルはユーザーで用意) 

フィールドバスケーブル 

(ケーブルはユーザーで用意) 

PIO ケーブル(付属) 

イネーブル

スイッチ 

非常停止 

スイッチ 

(ケーブルはユーザー 

で用意) 

PSA-24 通信ケーブル 

(ケーブルはユーザーで用意) 機能接地 

(ケーブルはユーザーで用意) 

モーター電源、制御電源ケーブル 

(ケーブルはユーザーで用意) 

プログラムコントローラー用ケーブル 
CB-TB3-S050 

最小曲げ半径 45mm 

タッチパネル 

ティーチングボックス 
TB-03 
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3.12 XSEL2-T タイプコントローラー 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

注 1 お客様で用意してください。 
注 2 ブレーキ付きアクチュエーターは、コントローラーにブレーキ用電源+24V の供給が 

必要です。 

変換ケーブル 
CB-SEL-SJS002 
最小曲げ半径 26mm 

プログラムコントローラー用ケーブル 
CB-TB3-S050  最小曲げ半径 45mm 

タッチパネル 

ティーチングボックス 
TB-03 
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3.12 XSEL2-T タイプコントローラー 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

注 1 お客様で用意してください。 
注 2 ブレーキ付きアクチュエーターは、コントローラーにブレーキ用電源+24V の供給が 

必要です。 

変換ケーブル 
CB-SEL-SJS002 
最小曲げ半径 26mm 

プログラムコントローラー用ケーブル 
CB-TB3-S050  最小曲げ半径 45mm 

タッチパネル 

ティーチングボックス 
TB-03 
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3.13 XSEL2-TX タイプコントローラー 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

注 1 お客様で用意してください。 
注 2 ブレーキ付きアクチュエーターは、コントローラーにブレーキ用電源+24V の供給が 

必要です。 

変換ケーブル 
CB-SEL-SJS002 
最小曲げ半径 26mm 

プログラムコントローラー用ケーブル 
CB-TB3-S050  最小曲げ半径 45mm 

タッチパネル 

ティーチングボックス 
TB-03 
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3.14 接続ケーブル 
 

プログラムコントローラーとの接続のために以下のケーブルが必要となります。 
 

3.14.1 プログラムコントローラー接続用ケーブル 

型 式 CB-TB3-S050 
名 称 プログラムコントローラー接続用ケーブル 
コントローラー側コネクター型式 E25-403N-140 (テクニカル電子製） 
TB-03側コネクター型式 ST60-24P(30) (ヒロセ製） 
質量 約285g (5m） 
ケーブル最小曲げ半径 45mm 

 

 
 

ASEL､PSEL､SSEL､MSEL､RSEL､XSEL2 の場合、以下の変換ケーブルも必要となります。 

型 式 CB-SEL-SJS002 

名 称 
コネクター変換ケーブル 
(ASEL､PSEL､SSEL､MSEL､RSEL､XSEL2） 

コントローラー側コネクター型式 HDR-E26MSG+（本多通信工業） 
ケーブル側コネクター型式 XM3D-2521（オムロン） 
ケーブル最小曲げ半径 26mm 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

オスコネクター：HDR-E26MSG+（本多通信工業） 
ケーブル用ケース：HDR-E26LPH（本多通信工業） 

ソケット：XM3D-2521（オムロン） 
フ ー ド：XM2S-2511（オムロン） 
固 定 具：XM2Z-001（オムロン） 
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3.14 接続ケーブル 
 

プログラムコントローラーとの接続のために以下のケーブルが必要となります。 
 

3.14.1 プログラムコントローラー接続用ケーブル 

型 式 CB-TB3-S050 
名 称 プログラムコントローラー接続用ケーブル 
コントローラー側コネクター型式 E25-403N-140 (テクニカル電子製） 
TB-03側コネクター型式 ST60-24P(30) (ヒロセ製） 
質量 約285g (5m） 
ケーブル最小曲げ半径 45mm 

 

 
 

ASEL､PSEL､SSEL､MSEL､RSEL､XSEL2 の場合、以下の変換ケーブルも必要となります。 

型 式 CB-SEL-SJS002 

名 称 
コネクター変換ケーブル 
(ASEL､PSEL､SSEL､MSEL､RSEL､XSEL2） 

コントローラー側コネクター型式 HDR-E26MSG+（本多通信工業） 
ケーブル側コネクター型式 XM3D-2521（オムロン） 
ケーブル最小曲げ半径 26mm 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

オスコネクター：HDR-E26MSG+（本多通信工業） 
ケーブル用ケース：HDR-E26LPH（本多通信工業） 

ソケット：XM3D-2521（オムロン） 
フ ー ド：XM2S-2511（オムロン） 
固 定 具：XM2Z-001（オムロン） 
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3.15 ティーチングボックスの接続操作 
 

① コントローラーとアクチュエーター、I/O24V 電源、システム I/O などの接続をあらかじめ行っ

てください。コントローラーの電源 OFF の状態で、ティーチングボックスのケーブルコネク

ターをコントローラーのティーチング用コネクターに接続します。 
 

② コントローラーのモードスイッチを MANU 側に入れた後、コントローラーの電源を投入します。 
 

ティーチングボックス 
LCD ディスプレイ 

 
 
メインメニュー画面 

 
 

本ティーチングボックスのバージョンを表示

し、下のメインメニュー画面に移行します。 

ここがすべての操作の基本画面となります。 
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4. データ保存方法 
 

コントローラーはフラッシュメモリーを採用しているため、保存するデータによりバッテリー

バックアップによる保存領域とフラッシュメモリーによる保存領域があります。 
また、パソコンソフトまたはティーチングボックスからデータ転送を行っても下図のようにメモ

リーに書込まれただけであり、電源 OFF またはコントローラーリセットによりそのデータは消去

されてしまいます。確実に保存するためにも、保存しておきたいデータはフラッシュ書込みを行

うようにしてください。 
 
4.1 出荷時の設定 システムメモリーバックアップバッテリー使用の場合 

(その他パラメーターNo.20＝2(システムメモリーバックアップバッテリー装着)) 

 
※ エンコーダーパラメーターは、コントローラー内ではなく、アクチュエーターのエンコーダー

自身の EEPROM に記憶されており、電源投入時またはソフトウェアリセット時にコントロー

ラー内に読み込まれます。 
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プログラム・パラメーター・シンボルは再起動時にはフラッシュメモリーから読み込みますので 
フラッシュへの書込みをしないとメモリーのデータは編集前の元データとなってしまいます。 
コントローラーは常にメモリー(点線枠内)のデータに従い動作します。(パラメーターは除く) 
 
内容 1 ：下記内容 2 とエンコーダーパラメーター以外のパラメーター 
内容 2 ：ドライバーカード・I/O スロットカード・(電源系カード)パラメーター(XSEL-K, KX、

TT/TTA) 
 ： I/O スロットカード・(電源系カード)パラメーター(XSEL-P/Q, PX/QX、SSEL、ASEL、

PSEL) 
内容 3 ：フラグ、変数、ストリング 
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プログラム・パラメーター・シンボルは再起動時にはフラッシュメモリーから読み込みますので 
フラッシュへの書込みをしないとメモリーのデータは編集前の元データとなってしまいます。 
コントローラーは常にメモリー(点線枠内)のデータに従い動作します。(パラメーターは除く) 
 
内容 1 ：下記内容 2 とエンコーダーパラメーター以外のパラメーター 
内容 2 ：ドライバーカード・I/O スロットカード・(電源系カード)パラメーター(XSEL-K, KX、

TT/TTA) 
 ： I/O スロットカード・(電源系カード)パラメーター(XSEL-P/Q, PX/QX、SSEL、ASEL、

PSEL) 
内容 3 ：フラグ、変数、ストリング 
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ゲートウェイ機能付きの XSEL-P/Q, PX/QX コントローラーは、ポジション No.10001～20000 
およびユーザー保持メモリー(XSEL 内 RC 軸ポジション)が追加になっております。 
 

(その他パラメーターNo.20＝2(バックアップバッテリー装着)) 

 
※ エンコーダーパラメーターは、コントローラー内ではなく、アクチュエーターのエンコーダー

自身の EEPROM に記憶されており、電源投入時またはソフトウェアリセット時にコントロー

ラー内に読込まれます。 
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4.2 システムメモリーバックアップバッテリー(テーブルトップアクチュ
エーター(TT)、SSEL、ASEL、PSEL) 

 
その他パラメーターNo.20＝0(システムメモリーバックアップバッテリー非装着) 

 
 

プログラム・パラメーター・シンボル・ポジションは再起動時にはフラッシュメモリーから読込

みますのでフラッシュへの書込みをしないとメモリーのデータは編集前の元データとなってしま

います。コントローラーは常にメモリー(点線枠内)のデータに従い動作します。(パラメーターは

除く) 

注意：SEL グローバルデータはバックアップバッテリー非装着では保持できません。 
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4.2 システムメモリーバックアップバッテリー(テーブルトップアクチュ
エーター(TT)、SSEL、ASEL、PSEL) 

 
その他パラメーターNo.20＝0(システムメモリーバックアップバッテリー非装着) 

 
 

プログラム・パラメーター・シンボル・ポジションは再起動時にはフラッシュメモリーから読込

みますのでフラッシュへの書込みをしないとメモリーのデータは編集前の元データとなってしま

います。コントローラーは常にメモリー(点線枠内)のデータに従い動作します。(パラメーターは

除く) 

注意：SEL グローバルデータはバックアップバッテリー非装着では保持できません。 
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ゲートウェイ機能付きの XSEL-P/Q, PX/QX コントローラーは、ポジション No.10001～20000 な

どユーザー保持メモリー(XSEL 内 RC 軸ポジション)が追加になっております。 
(その他パラメーターNo.20＝0(バックアップバッテリー非装着)) 

 
プログラム・パラメーター・シンボル・ポジションは再起動時にはフラッシュメモリーから読込

みますのでフラッシュへの書込みをしないとメモリーのデータは編集前の元データとなってしま

います。コントローラーは常にメモリー(点線枠内)のデータに従い動作します。(パラメーターは

除く) 
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4.3 XSEL-R/S/RX/SX/RXD/SXD の場合 
 
ポジション 20000 点の例を示します。 
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4.3 XSEL-R/S/RX/SX/RXD/SXD の場合 
 
ポジション 20000 点の例を示します。 
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4.4 XSEL-RA/SA/RAX/SAX/RAXD/SAXD の場合 

 



4.
デ
ー
タ
保
存
方
法

 

4-8 MJ0377-8A 

4.5 TTA、MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGF の場合 
 

ポジション(No.1～10000)・SEL グローバルデータ・エラーリスト・メンテナンス情報・スカラ

座標系データはバッテリーレスバックアップメモリー(FRAM)に格納されます。フラッシュ ROM
書込みは必要ありません。 
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4.5 TTA、MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGF の場合 
 

ポジション(No.1～10000)・SEL グローバルデータ・エラーリスト・メンテナンス情報・スカラ

座標系データはバッテリーレスバックアップメモリー(FRAM)に格納されます。フラッシュ ROM
書込みは必要ありません。 
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4.6 RSEL の場合 
 
RSEL には、保持メモリーによる保存領域とフラッシュメモリーによる保存領域があります。 
また、パソコン専用ティーチングソフトまたはティーチングボックスからデータ転送を行っても

図に示すようにメモリーに書込まれただけであり、電源 OFF またはコントローラーリセットによ

りそのデータは消去されてしまいます。 
確実に保存するためにも、保存しておきたいデータは、フラッシュ書込みを行うようにしてくだ

さい。 

 
プログラム・パラメーター・シンボル・ポジションは再起動時にはフラッシュメモリーから読込

みますのでフラッシュへの書込みをしないとメモリーのデータは編集前の元データとなってしま

います。コントローラーは常にメモリー(点線枠内)のデータに従い動作します。(パラメーターは

除く) 
 
 注意：ポジションデータ先頭から 10％は不揮発性 RAM、残りはフラッシュメモリーに保

存します。ポジションデータごとのコメントは、ポジション No.に関係なく、最大

10000 ポジションに使用でき、フラッシュメモリーに保存します。 
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4.7 XSEL2-T/TX の場合 
 

XSEL コントローラーには保持メモリーによる保存領域とフラッシュメモリーによる保存領域が

あります。 
また、パソコン専用ティーチングソフトまたはティーチングボックスからデータ転送を行っても

図に示すようにメモリーに書込まれただけであり、電源 OFF またはコントローラーリセットによ

りそのデータは消去されてしまいます。 
確実に保存するためにも、保存しておきたいデータはフラッシュ書込みを行うようにしてください。 

CPUユニット フラッシュメモリCPUユニット  RAMメモリ

フラッシュ書込み

リセット時転送

PCソフト
TP

　電源OFFしてもデータを保持
　電源ONの間データを保持
リセットによりデータ消去

 パソコン、ティーチング
ボックスでの編集データ

転　送

転　送

転　送

スレーブカードパラメータ
（ドライバパラメータ

の可変部）

スレーブカードパラメータ
（エンコーダパラメータ等）

スレーブカードメモリ

スレーブカードメモリ

フラッシュ書込み

リセット時転送

転送

リセット時転送

リセット時転送

リセット時転送

スレーブカードパラメータ
（ドライバパラメータ・電源
系パラメータの固定部）

（変更不可）

不揮発性RAM

転　送
ポジション

座標系データ(スカラ用)

SELグローバルデータ
（フラグ、変数、ストリング）

エラーリスト

プログラム
パラメータ（スレーブカード

パラメータ以外）
シンボル

ポジション
ポジションコメント(10000個)

転　送

SELグローバルデータ
(実数変数No.20000～29999

ストリング変数No.10000～41999)

(注)

(注)

転　送

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

 
 注意： ポジションデータ No.1～5000 は不揮発性 RAM、残りはフラッシュメモリーに保存

します。(軸グループ数 2 の場合 No.1～2500 が不揮発性 RAM、残りがフラッシュ

メモリー)ポジションデータごとのコメントは、ポジション No.に関係なく最大

10000 ポジションに使用でき、フラッシュメモリーに保存します。 
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4.7 XSEL2-T/TX の場合 
 

XSEL コントローラーには保持メモリーによる保存領域とフラッシュメモリーによる保存領域が

あります。 
また、パソコン専用ティーチングソフトまたはティーチングボックスからデータ転送を行っても

図に示すようにメモリーに書込まれただけであり、電源 OFF またはコントローラーリセットによ

りそのデータは消去されてしまいます。 
確実に保存するためにも、保存しておきたいデータはフラッシュ書込みを行うようにしてください。 

CPUユニット フラッシュメモリCPUユニット  RAMメモリ

フラッシュ書込み

リセット時転送

PCソフト
TP

　電源OFFしてもデータを保持
　電源ONの間データを保持
リセットによりデータ消去

 パソコン、ティーチング
ボックスでの編集データ

転　送

転　送

転　送

スレーブカードパラメータ
（ドライバパラメータ

の可変部）

スレーブカードパラメータ
（エンコーダパラメータ等）

スレーブカードメモリ

スレーブカードメモリ

フラッシュ書込み

リセット時転送

転送

リセット時転送

リセット時転送

リセット時転送

スレーブカードパラメータ
（ドライバパラメータ・電源
系パラメータの固定部）

（変更不可）

不揮発性RAM

転　送
ポジション

座標系データ(スカラ用)

SELグローバルデータ
（フラグ、変数、ストリング）

エラーリスト

プログラム
パラメータ（スレーブカード

パラメータ以外）
シンボル

ポジション
ポジションコメント(10000個)

転　送

SELグローバルデータ
(実数変数No.20000～29999

ストリング変数No.10000～41999)

(注)

(注)

転　送

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

 
 注意： ポジションデータ No.1～5000 は不揮発性 RAM、残りはフラッシュメモリーに保存

します。(軸グループ数 2 の場合 No.1～2500 が不揮発性 RAM、残りがフラッシュ

メモリー)ポジションデータごとのコメントは、ポジション No.に関係なく最大

10000 ポジションに使用でき、フラッシュメモリーに保存します。 
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4.8 注意事項 
 

 
データ転送などフラッシュ書込み時の注意事項 

データ転送中などフラッシュ書込み中は絶対に主電源を OFF しないでください。 
データが失われコントローラーが動作できなくなる場合があります。 

 
ポジション数の増加に伴う注意事項（XSEL-P/Q、PX/QX コントローラー） 

メモリー容量増加対応 XSEL-P/Q、PX/QX コントローラー(ゲートウェイ機能付き)は、

ポジションデータ数が 20,000 点に増えております。 
次の点に、ご注意ください。 
※バッテリーバックアップメモリー使用(その他パラメーターNo.20=2)の場合、ポジ

ションデータの保存領域がポジション No.1～10000 はバッテリーバックアップメモ

リー、ポジション No.10001～20000 はメイン CPU フラッシュ ROM となります。 
よって、フラッシュ ROM 書込みを行わずに電源 OFF またはソフトウェアリセット

を行うと、ポジション No.10001～20000 のデータは消去され、次回起動時には前回

フラッシュ ROM 書込みを行ったときのデータが読込まれます。データを保持したい

場合はフラッシュ ROM 書込みを行うようにしてください。 
また、バッテリーバックアップメモリー不使用時(その他パラメーターNo.20=2)の場

合は、ポジションデータ No.1～20000 全データの保存領域がメイン CPU フラッシュ

ROM となります。データを保持したい場合は同様にフラッシュ ROM 書込みを行う

ようにしてください。 
 
パラメーターをファイルに保存する際の注意事項（RSEL システム） 

ドライバーユニットパラメーターは、ドライバーユニット内に記憶されています。 
(他のパラメーター種別とは異なり、RSEL ユニット内のメモリーではありません。) 
電源投入時またはソフトウェアリセット時に、ドライバーユニットパラメーターは、

ドライバーユニットから読込みます。そのため、ドライバーユニットが接続されてい

ない場合、ドライバーユニットパラメーターは保存されません。 

 
パラメーターファイルをコントローラーに転送する際の注意事項（RSEL システム） 

パラメーターファイルをコントローラーに転送する際、ドライバーユニットパラメー

ターは、ドライバーユニットに転送されます。そのため、ドライバーユニットパラメー

ターを転送する際には、パラメーターファイルを保存した時と同様のドライバーユ

ニットの構成にしてください。 

 
ポジションデータの保存について（RSEL システム、XSEL2-T/TX コントローラー） 

ポジションデータの保存領域は、先頭から 10％は不揮発性 RAM、残りはフラッシュメ

モリーになります。 
ポジションデータコメントはフラッシュメモリーに保存します。よって、フラッシュ

ROM 書込みを行わずに電源 OFF またはソフトウェアリセットを行うと、ポジション

データの 90%およびポジションデータコメントは消去され、前回フラッシュ ROM 書

込みを行った時のデータが読込みまれます。 
データを保持したい場合、フラッシュ ROM 書込みを行ってください。 
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メモリーの初期化について（RSEL システム、XSEL2-T/TX コントローラー） 

ポジションデータ・メンテナンス情報データおよび SEL グローバルデータは、異常が

検出されても初期化されません（異常データがそのまま残ります）ので、そのままデー

タを使用しないでください。エラー解除するためには、異常検出されたデータのメモ

リー初期化を行ってください。 
ポジションデータの場合、初期化後にフラッシュ ROM 書込みも併せて行ってくださ

い。 
 
メモリー初期化方法 
・ポジションデータ 

：メインメニュー→コントローラー→メモリー初期化→ポジションデータ 
・座標系データ 

：メインメニュー→コントローラー→メモリー初期化→座標系データ 
・SEL グローバルデータ  

：メインメニュー→コントローラー→メモリー初期化→グローバル変数 
・メンテナンス情報データ 

：メインメニュー→モニター→（次へ）→メンテナンス情報→情報初期化 
 ※エラーNo.405 発生時に初期化可能 
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5. モード遷移図 
 
5.1 XSEL-J/K/P/Q/R/S/RA/SA、TT、TTA コントローラー 
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5.2 XSEL-JX/KX コントローラー 
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5.3 XSEL-PX/QX/RX/SX/RAX/SAX コントローラー 
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5.3 XSEL-PX/QX/RX/SX/RAX/SAX コントローラー 
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5.4 XSEL-RXD/SXD/RAXD/SAXD コントローラー 
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5.4 XSEL-RXD/SXD/RAXD/SAXD コントローラー 
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5.5 MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGF コントローラー 
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5.5 MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGF コントローラー 
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5.6 SSEL、ASEL、PSEL コントローラー 
SSEL、ASEL、PSELコントローラーは、プログラムモードとポジショナーモードの2種類の選択

が可能です。選択は、その他パラメーターNo.25.「運転モード種別」に設定します。 
詳細は、［SSEL、ASEL、PSELコントローラーの取扱説明書］を参照してください。 
 

5.6.1 プログラムモード 

 

 



5.
モ
ー
ド
遷
移
図

 

5-30 MJ0377-8A 

 



5.
モ
ー
ド
遷
移
図

 

5-30 MJ0377-8A 

 

 

MJ0377-8A 5-31 

 



5.
モ
ー
ド
遷
移
図

 

5-32 MJ0377-8A 

 



5.
モ
ー
ド
遷
移
図

 

5-32 MJ0377-8A 

 

 

MJ0377-8A 5-33 

 
 



5.
モ
ー
ド
遷
移
図

 

5-34 MJ0377-8A 

5.6.2 ポジショナーモード 
（注）ポジショナーモード時は、「プログラム編集」、「シンボル編集」ができなくなります。 

「複数プログラム同時起動禁止」操作もできません。 
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5.6.2 ポジショナーモード 
（注）ポジショナーモード時は、「プログラム編集」、「シンボル編集」ができなくなります。 

「複数プログラム同時起動禁止」操作もできません。 
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5.7 RSEL コントローラー 
 
RSEL コントローラーは、「直交型 6 軸ロボットを接続しない場合」と「直交型 6 軸ロボットを接

続する場合」でメニュー構成が異なります。 
 

5.7.1 直交型 6 軸ロボットを接続しない場合 
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5.7 RSEL コントローラー 
 
RSEL コントローラーは、「直交型 6 軸ロボットを接続しない場合」と「直交型 6 軸ロボットを接

続する場合」でメニュー構成が異なります。 
 

5.7.1 直交型 6 軸ロボットを接続しない場合 
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5.7.2 直交型 6 軸ロボットを接続する場合 
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5.8 XSEL2-T コントローラー 
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5.8 XSEL2-T コントローラー 
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5.9 XSEL2-TX コントローラー 
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6. メニュー選択 
 

   
 

メニューには以下のメニューがあり、いずれかを選択してタッチします(メニュー⇔メニュー2 は

次へ / 前へボタンタッチで切替えます)。タッチしたメニューに遷移します。 
 
メニュー一覧 

編集 ポジション、プログラム、シンボル、パラメーター、座標系の編集および 
アクチュエーターの状態表示、手動での操作(ティーチング)を行います。 
[第 8 章 ポジション編集]、[第 9 章 プログラム編集］、[第 11 章 座標系デー

タ編集］、[第 12 章 シンボル編集］、[第 13 章 パラメーター編集］参照 

プログラム運転 プログラム運転の操作やタスクステータスの確認を行います。 
[第 10 章 プログラム実行] 参照 

モニター 入出力ポート、グローバルフラグ、グローバル変数、エラーリスト、バージョ

ン情報※、メンテナンス情報、軸ステータス、システムステータスなどを表

示します。[第 14 章 モニター] 参照 

コントローラー FROM 書込み、ソフトウェアリセット、エラーリセット、メモリー初期化、 
再接続、ボーレート変更、駆動源復旧要求、動作一時停止解除要求、アブソ

リュートリセット、セーフティ速度、複数プログラム同時起動などの設定や

動作指令を行います。[第 15 章 コントローラー] 参照 

ファイル ポジション、プログラム、パラメーター、シンボル、エラーリスト、グロー

バルの各データの読出しや保存を行います。 
[第 20 章 データバックアップ] 参照 

環境設定 表示言語、タッチ操作音、消灯時間、表示設定、時刻設定を行います。 
[第 21 章 環境設定] 参照 

ティーチングアップデート SD メモリーカードを使用して、本タッチパネルティーチング

ボックスのソフトウェアを更新します。 
[第 24 章 付録 24.2 ティーチングアップデート] 参照 

情報 バージョン情報※、製造情報を表示します。 
[第 23 章 情報表示] 参照 (対応機種のみ) 

 
※バージョン情報画面はモニターメニューまたは情報メニューより表示します。 
 （コントローラーにより異なります） 
※パネル右下部の表示は現在時刻です(他の画面にも同様に表示されます）。 
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7. SSEL、ASEL、PSEL コントローラーのポジショナーモードの 
起動・停止 

 
SSEL、ASEL、PSEL コントローラーのポジショナーモード時、ポジショナーモードの起動・ 
停止を行います。 

 

 
 

 
 

 

 

注意： SSEL、ASEL、PSEL のポジショナーモード時、起動状態の場合は、パラメーター

の変更、フラッシュ ROM の書込みなどができません。 
本操作で停止を行ってからパラメーターの変更、フラッシュ ROM の書込みなどを

行ってください。 

メニュー画面でポジショナーモードボタンを

タッチします。 

ポジショナーモード画面には 2 種類の項目があ

ります。 
ポジショナーモード起動：現在指定されている

ポジショナーモード

を起動します。 
ポジショナーモード終了：現在指定されている

ポジショナーモード

を終了します。 
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8. ポジション編集 
 

ポジションデータを入力する方法は２つあります。 
(1) 数値入力 ········· ポジション編集画面によりタッチパネルのテンキーから直接ポジション

データを数値入力する方法。 
(2) ティーチング ··· ジョグ操作・インチング操作・サーボ OFF 状態での手動移動(ダイレクト

ティーチ)のいずれかの方法により目標位置にあわせ、その位置(現在ポジ

ション)をポジションデータテーブルに取込み指示する方法。 
 

8.1 マニュアル入力(数値入力) 
 

 
 
 
 

 
 
 
 

 
 

メニュー画面で編集ボタンをタッチします。 

編集画面でポジションボタンをタッチします。 
 
※ 左図例は XSEL-KX, PX/QX, RX/SX, 

RXD/SXD, RAX/SAX, RAXD/SAXD、

MSEL-PCX/PGX、XSEL2-TX 

ポジションメニュー画面でマニュアル入力ボタン

をタッチします。 
ポジション編集画面が表示されます。 
 
※ 左図例は XSEL-PX/QX, RX/SX, RAX/SAX、

XSEL2-TX、MSEL-PCX/PGX(3 軸スカラ＋付

加軸仕様時) 
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軸 No.割付け機能 (［15.17 軸 No.割付け］参照) により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、マニュアル入力ボタンをタッチすると軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 

 

 
 

 
 

マニュアル入力ボタンをタッチします。 
軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
 

 

ポジション編集画面が表示されます。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示さ

れます。 
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軸 No.割付け機能 (［15.17 軸 No.割付け］参照) により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、マニュアル入力ボタンをタッチすると軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 

 

 
 

 
 

マニュアル入力ボタンをタッチします。 
軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
 

 

ポジション編集画面が表示されます。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示さ

れます。 
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【ポジション編集画面内の表示項目】 
 
 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 

※ 上段図は 5 軸以上コントローラーの場合。中段図は 4 軸以下コントローラーの場合。 
下段図は直交型 6 軸対応コントローラーかつ直交型 6 軸有効の場合。 

※ コントローラーにより表示項目は異なります。 

③軸データ 

①ポジション No.入力欄 ④目標腕系 

⑦コメント 

⑤速度・加減速 

⑥出力ファンクション 

②ポジション No.表示欄 

③軸データ 

①ポジション No.入力欄 ④目標腕系 
⑤速度・加減速 

⑥出力ファンクション 

②ポジション No.表示欄 

⑧ポジションタイプ 
①ポジション No.入力欄 

⑨手首形態 

⑦コメント 

⑤速度・加減速 

⑥出力ファンクション 

②ポジション No.表示欄 

③軸データ 
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① ポジション No.入力欄 
ポジション No.を入力します。入力した値により表示範囲が切替わります。 

 
② ポジション No.表示欄 

ポジション No.を表示します。 
 

③ 軸データ 
実装軸数分のみ表示されます。 
Axis 1～4 

1～4 軸の位置を指定します。 
XSEL-JX/KX/PX/QX/RX/SX/RXD/SXD/RAX/SAX/RAXD/SAXD、MSEL-PCX/PGX、
XSEL2-TX コントローラーの場合は、スカラ軸の位置の指定となります。(XSEL2-TX は軸

グループ No.1 の場合のみ。3 軸スカラ仕様の場合、Axis1～3 がスカラ軸、Axis4 が付加軸

の位置の指定となります。) 
指定範囲は-99999.999～99999.999 です。 

Axis 5～8 
5～8 軸の位置を指定します。 
XSEL-RXD/SXD/RAXD/SAXD コントローラーの場合は、スカラ軸の位置の指定となります。 
指定範囲は-99999.999～99999.999 です。 
 

直交型 6 軸有効時は以下となります。 
X / Axis 1～Rz / Axis 6 

直交型 6 軸の位置を指定します。 
指定範囲は-99999.999～99999.999 です。 

Axis 7～Axis 8 
直交型 6 軸付加軸の位置を指定します。有効付加軸分のみ表示されます。 
付加軸の位置はポジションタイプが各軸座標の場合のみ指定可能です。 
指定範囲は-99999.999～99999.999 です。 
 

④ 目標腕系 
Arm1 (Arm), Arm2 

スカラ軸(1～4 軸または 1～3 軸)、スカラ軸(5～8 軸)の目標腕系を Left、Right で指定しま

す。 
Arm1 (Arm)は XSEL-RX/SX/RXD/SXD/RAX/SAX/RAXD/SAXD、MSEL-PCX/PGX、
XSEL2-TX コントローラー接続時だけ表示されます。（XSEL2-TX は軸グループ No.1 の場

合のみ。） 
Arm2 は XSEL-RXD/SXD/RAXD/SAXD コントローラー接続時だけ表示されます。 
この項目で設定した目標腕系指定は以下の動作で有効です。 
・ティーチ画面での移動ボタンによる移動(ポジションデータ中に PTP 目標腕系の設定が

ない場合は「現在腕系(不可能時逆腕系移動許可)」として動作します。) 
・ポジションデータを使用するサーボ動作 SEL 命令 
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① ポジション No.入力欄 
ポジション No.を入力します。入力した値により表示範囲が切替わります。 

 
② ポジション No.表示欄 

ポジション No.を表示します。 
 

③ 軸データ 
実装軸数分のみ表示されます。 
Axis 1～4 

1～4 軸の位置を指定します。 
XSEL-JX/KX/PX/QX/RX/SX/RXD/SXD/RAX/SAX/RAXD/SAXD、MSEL-PCX/PGX、
XSEL2-TX コントローラーの場合は、スカラ軸の位置の指定となります。(XSEL2-TX は軸

グループ No.1 の場合のみ。3 軸スカラ仕様の場合、Axis1～3 がスカラ軸、Axis4 が付加軸

の位置の指定となります。) 
指定範囲は-99999.999～99999.999 です。 

Axis 5～8 
5～8 軸の位置を指定します。 
XSEL-RXD/SXD/RAXD/SAXD コントローラーの場合は、スカラ軸の位置の指定となります。 
指定範囲は-99999.999～99999.999 です。 
 

直交型 6 軸有効時は以下となります。 
X / Axis 1～Rz / Axis 6 

直交型 6 軸の位置を指定します。 
指定範囲は-99999.999～99999.999 です。 

Axis 7～Axis 8 
直交型 6 軸付加軸の位置を指定します。有効付加軸分のみ表示されます。 
付加軸の位置はポジションタイプが各軸座標の場合のみ指定可能です。 
指定範囲は-99999.999～99999.999 です。 
 

④ 目標腕系 
Arm1 (Arm), Arm2 

スカラ軸(1～4 軸または 1～3 軸)、スカラ軸(5～8 軸)の目標腕系を Left、Right で指定しま

す。 
Arm1 (Arm)は XSEL-RX/SX/RXD/SXD/RAX/SAX/RAXD/SAXD、MSEL-PCX/PGX、
XSEL2-TX コントローラー接続時だけ表示されます。（XSEL2-TX は軸グループ No.1 の場

合のみ。） 
Arm2 は XSEL-RXD/SXD/RAXD/SAXD コントローラー接続時だけ表示されます。 
この項目で設定した目標腕系指定は以下の動作で有効です。 
・ティーチ画面での移動ボタンによる移動(ポジションデータ中に PTP 目標腕系の設定が

ない場合は「現在腕系(不可能時逆腕系移動許可)」として動作します。) 
・ポジションデータを使用するサーボ動作 SEL 命令 
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⑤ 速度・加減速 
Vel 

速度を指定します。 
設定範囲は、1～9999。ただし、XSEL-J/K/P/Q/R/S/RA/SA、SSEL、PSEL、ASEL、TT、
TTA、MSEL-PC/PG/PCF/PGF、XSEL2-T かつ全軸共通パラメーターNo.20「MAX 運転速

度チェックタイミング」が 0 のときは 1～全軸共通パラメーターNo.21｢入力値チェック用

運転速度 MAX｣です。 
Acc 

加速度を指定します。 
設定範囲は、0.01～9.99。ただし、XSEL-PX/QX の場合、0.01～全軸共通パラメーターNo.22
「スカラ軸 CP 加速度 MAX」と全軸共通パラメーターNo.203「直動軸加速度 MAX」の大

きい値です。 
XSEL-P/Q/R/S/RA/SA、SSEL、XSEL2-T で全軸共通パラメーターNo.18「MAX 運転加減速

度チェックタイミング」が 0 のとき、および XSEL-J/K/JX/KX、ASEL、PSEL、TT、TTA、
MSEL-PC/PG/PCF/PGF のときは全軸共通パラメーターNo.22「加速度 MAX」「CP 加速度

MAX」が最大値です。 
Dcl 

減速度を指定します。 
設定範囲は、0.01～9.99。ただし、XSEL-PX/QX の場合、0.01～全軸共通パラメーターNo.23
「スカラ軸 CP 減速度 MAX」と全軸共通パラメーターNo.204「直動軸減速度 MAX」の大

きい値です。 
XSEL-P/Q/R/S/RA/SA、SSEL、XSEL2-T で全軸共通パラメーターNo.18「MAX 運転加減速

度チェックタイミング」が 0 のとき、および XSEL-J/K/JX/KX、ASEL、PSEL、TT、TTA、
MSEL-PC/PG/PCF/PGF のときは全軸共通パラメーターNo.23「減速度 MAX」「CP 減速度

MAX」が最大値です。 
 

⑥ 出力ファンクション 
コントローラーがポジション出力操作機能サポート、かつ機能有効時のみ表示されます。 
OutFn 

ポジション出力操作機能の出力ファンクションを表示します。設定は設定ボタンより行い

ます。 
 

⑦ コメント 
Comment 

XSEL-R/S/RX/SX/RXD/SXD/RA/SA/RAX/SAX/RAXD/SAXD、RSEL、および XSEL2-T/TX
コントローラー接続時だけ表示されます。 
必要に応じてコメントを入力します。(MAX 半角 32 文字) 
XSEL-R/S/RX/SX/RXD/SXD/RA/SA/RAX/SAX/RAXD/SAXD の場合、コメントはポジション

No.1～10000 に入力可能です。 
RSEL、XSEL2-T/TX の場合、任意のポジション No.にコメント入力可能です(ただし 10000
個まで)。 
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⑧ ポジションタイプ 
Type 

直交型 6 軸有効時のみ表示されます。 
ポジションデータのタイプ(直交座標/各軸座標)を指定します。ボタンタッチで直交座標

(直交)⇔各軸座標(各軸)が切替わります。 
 
⑨ 手首形態 

Wrist 
直交型 6 軸有効時のみ表示されます。 
手首形態(Flip / NonFlip / 指定なし)を指定します。ポジションタイプが直交座標の場合の

み指定可能です。 
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⑧ ポジションタイプ 
Type 

直交型 6 軸有効時のみ表示されます。 
ポジションデータのタイプ(直交座標/各軸座標)を指定します。ボタンタッチで直交座標

(直交)⇔各軸座標(各軸)が切替わります。 
 
⑨ 手首形態 

Wrist 
直交型 6 軸有効時のみ表示されます。 
手首形態(Flip / NonFlip / 指定なし)を指定します。ポジションタイプが直交座標の場合の

み指定可能です。 
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8.1.1 基本操作 
 
【ポジションデータの追加・変更】 
まず、追加・変更したいポジション No.を指定します。最初に画面を開いたときはポジション No.
入力欄にカーソルが点滅しています。(点滅していない場合はポジション No.入力欄をタッチして

ください。) 
 

 
 

 
 
 
 

【軸データ(Axis1～8、X/Axis1～Rz/Axis6)、Vel(速度)、Acc(加速度)、Dcl(減速度)の入力】 
入力したい項目の入力部分にカーソルを表示させます。カーソル表示方法は入力したい項目の入

力部分(背景の白色部分。Axis1 の場合は赤枠で囲んだ部分)をタッチします。 
 

 
 

キーボードボタンをタッチしてタッチパネル

テンキーを表示させポジション No.を入力しま

す。 
 

タッチパネルテンキーの数字部分をタッチし数

値を入力します。入力内容はタッチパネルテン

キー上部の BOX に表示されます。 
入力数値を確定したい場合は ENT をタッチし

ます。タッチパネルテンキーが閉じられ、表示

範囲が切替わったのちカーソルが Axis1 の入力

欄に移ります。 
入力をやり直したい場合には ESC をタッチし

ます。入力自体も取りやめたい場合は再度 ESC
をタッチし、タッチパネルテンキーを閉じます。 

カーソルが表示されている状態でキーボードボ

タンをタッチしてタッチパネルテンキーを表示

させ数値を入力します。 
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Axis1(1 軸目)に 100 を入力したい場合、 
キーボードボタンをタッチしてタッチパネル

テンキーを表示させ、タッチパネルテンキーで

1 0 0 ENT とタッチします。 

正しく受付けられると Axis2 へフォーカスが移

動します。(1 軸のみ実装の場合は Vel へカーソ

ルが移動します。)また、編集状態（コントロー

ラー未書込み状態)であることを表すため、ポジ

ション No.表示欄の背景がオレンジ色に変化し

ます。 
Axis2～8(実装軸分)、Vel(速度)、Acc(加速度)、

Dcl(減速度)を入力できます。 

既に入力済みのデータを消す場合、タッチパネ

ルテンキーで CLR ENT で消去させます。 
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Axis1(1 軸目)に 100 を入力したい場合、 
キーボードボタンをタッチしてタッチパネル

テンキーを表示させ、タッチパネルテンキーで

1 0 0 ENT とタッチします。 

正しく受付けられると Axis2 へフォーカスが移

動します。(1 軸のみ実装の場合は Vel へカーソ

ルが移動します。)また、編集状態（コントロー

ラー未書込み状態)であることを表すため、ポジ

ション No.表示欄の背景がオレンジ色に変化し

ます。 
Axis2～8(実装軸分)、Vel(速度)、Acc(加速度)、

Dcl(減速度)を入力できます。 

既に入力済みのデータを消す場合、タッチパネ

ルテンキーで CLR ENT で消去させます。 
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【目標腕系データ(Arm1 または Arm）、（Arm2)の入力】 
※Arm1(Arm）は XSEL-RX/SX, RXD/SXD, RAX/SAX, RAXD/SAXD、MSEL-PCX/PGX、XSEL2-TX
のみ、Arm2 は XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD のみの機能 

入力したい項目の入力部分にカーソルを表示させます。カーソル表示方法は入力したい項目の入

力部分(背景の白色部分。Arm1 の場合は赤枠で囲んだ部分)をタッチします。 
 

 
 

 
 

【コメント(Comment)の入力】 
※XSEL-R/S, RX/SX, RXD/SXD, RA/SA, RAX/SAX, RAXD/SAXD、RSEL、XSEL2-T/TX の機能 
コメント入力欄にカーソルを表示させます。カーソル表示方法はコメントの入力部分(背景の白色

部分。赤枠で囲んだところ)をタッチします。 
 

 
 

カーソルが表示されている状態でキーボード

ボタンをタッチしてタッチパネルテンキーを表

示させ L/R を入力します。 

Left(左腕)を入力したい場合はキーボードボタ

ンをタッチしてタッチパネルテンキーを表示さ

せ、タッチパネルテンキーで L ENT とタッチし

ます。 
Right(右腕)を入力したい場合は R ENT とタッ

チします。消去したい場合には CLR ENT と

タッチします。 

カーソルが表示されている状態でキーボード

ボタンをタッチしてタッチパネルキーボードを

表示させ文字を入力します。 
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初期表示 SHIFTキーをタッチした状態 

 
上図のキーボードを使いコメントを入力します。大文字を入力したい場合は SHIFT キーにタッチ

するか CAP キーをタッチし、大文字表示にします(上右図)。なお SHIFT キーは１文字入力する

と解除され、CAP キーは次に CAP キーをタッチするまで状態を保持します。入力した文字は ENT
または TAB キーで確定させます。 
文字以外の特殊キー操作 
ESC 入力中は入力を破棄し元に戻します。状態を未入力状態とします。未入力状態のときは

キーボードを閉じます。 
BS カーソルの前の文字を消去します。未入力状態のときは全文字消去されます。 
DEL カーソル上の文字を消去します。 
TAB 入力文字を確定し、キーボードを閉じます。 
← カーソルを左に１つずらします。 
→ カーソルを右に１つずらします。 
↑ カーソルを左に１つずらします。 
↓ カーソルを右に１つずらします。 
SHIFT キーボードの文字を大文字にします。1 文字入力するか再度 SHIFT にタッチすると解除

されます。 
CAP キーボードの文字を大文字にします。再度 CAP にタッチすると解除されます。 
ENT 入力文字を確定しキーボードを閉じます。 

 
【ポジション出力操作データの入力】 

※ポジション出力操作機能有効時のみの機能 
入力したいポジションデータの設定ボタンをタッチします(赤枠で囲んだ部分)。カーソルは表示

されません。 

 

入力したいポジションデータの設定ボタンを

タッチします。設定画面に切替わります。 
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初期表示 SHIFTキーをタッチした状態 

 
上図のキーボードを使いコメントを入力します。大文字を入力したい場合は SHIFT キーにタッチ

するか CAP キーをタッチし、大文字表示にします(上右図)。なお SHIFT キーは１文字入力する

と解除され、CAP キーは次に CAP キーをタッチするまで状態を保持します。入力した文字は ENT
または TAB キーで確定させます。 
文字以外の特殊キー操作 
ESC 入力中は入力を破棄し元に戻します。状態を未入力状態とします。未入力状態のときは

キーボードを閉じます。 
BS カーソルの前の文字を消去します。未入力状態のときは全文字消去されます。 
DEL カーソル上の文字を消去します。 
TAB 入力文字を確定し、キーボードを閉じます。 
← カーソルを左に１つずらします。 
→ カーソルを右に１つずらします。 
↑ カーソルを左に１つずらします。 
↓ カーソルを右に１つずらします。 
SHIFT キーボードの文字を大文字にします。1 文字入力するか再度 SHIFT にタッチすると解除

されます。 
CAP キーボードの文字を大文字にします。再度 CAP にタッチすると解除されます。 
ENT 入力文字を確定しキーボードを閉じます。 

 
【ポジション出力操作データの入力】 

※ポジション出力操作機能有効時のみの機能 
入力したいポジションデータの設定ボタンをタッチします(赤枠で囲んだ部分)。カーソルは表示

されません。 

 

入力したいポジションデータの設定ボタンを

タッチします。設定画面に切替わります。 
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出力ファンクションの選択を行います。選択し

たいラジオボタンにタッチします（左図、赤枠

で囲んだ部分）。 

出力ポート/フラグ No.、パラメーター1、パラ

メーター2 の入力を行います。入力したい項目

の入力部分(出力ポート/フラグ No.の場合は赤

枠で囲んだ部分)にタッチしてカーソルを表示

させます。カーソルが表示されている状態で

キーボードボタンをタッチしてタッチパネル

テンキーを表示し、数値を入力します。 
 

出力ポート/フラグ No. に 331 を入力したい場

合、キーボードボタンをタッチしてタッチパネ

ルテンキーを表示させ、タッチパネルテンキー

で 3 3 1 ENT とタッチします。 
 

正しく受付けられると、ポジション出力操作

データー設定画面に戻り、次の項目の入力部分

にカーソルが移動します。 
 
すべて入力後、OK ボタンをタッチします。前

画面に戻ります。入力を取りやめたい場合は

CANCEL ボタンをタッチします。 
 



8.
ポ
ジ
シ
ョ
ン
編
集

 

8-12  MJ0377-8A 

 

 
 

【ポジションタイプの入力】 
※直交型 6 軸有効時のみの機能 

 
 

 
 

出力ファンクション欄(OutFn)に選択した出力

ファンクションが表示されます。 

ポジションタイプ欄のボタンをタッチします。 

ポジションタイプ欄ボタン表示が切替わりま

す。 
また、下記入力欄の表示がポジションタイプに

合わせて切替わります。 
(入力可能＝白背景/入力不能＝グレー背景) 

 
※ 付加軸位置データ（Axis7～8）はポジショ

ンタイプが各軸座標の場合のみ入力可能 
※ 手首形態はポジションタイプが直交座標の

場合のみ入力可能 
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【ポジションタイプの入力】 
※直交型 6 軸有効時のみの機能 

 
 

 
 

出力ファンクション欄(OutFn)に選択した出力

ファンクションが表示されます。 

ポジションタイプ欄のボタンをタッチします。 

ポジションタイプ欄ボタン表示が切替わりま

す。 
また、下記入力欄の表示がポジションタイプに

合わせて切替わります。 
(入力可能＝白背景/入力不能＝グレー背景) 

 
※ 付加軸位置データ（Axis7～8）はポジショ

ンタイプが各軸座標の場合のみ入力可能 
※ 手首形態はポジションタイプが直交座標の

場合のみ入力可能 
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【手首形態の入力】 
※直交型 6 軸有効時のみの機能 
手首形態欄にカーソルを表示させます。カーソル表示方法は手首形態の入力部分(背景の白色部分。

赤枠で囲んだところ)をタッチします。手首形態はポジションタイプが直交座標の場合のみ入力可

能です。 
 

 
 

 
 

 

カーソルが表示されている状態でキーボード

ボタンをタッチしてタッチパネルキーボードを

表示させ Flip/NonFlip を入力します。 

Flip を入力したい場合はキーボードで Flip ENT
とタッチします。NonFlip を入力したい場合は

NonFlip ENT とタッチします。 
 
消去したい場合には CLR ENT とタッチしま

す。 
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【データの転送】 

 
 

 
 

書き込みボタンによりデータをコントローラーへ転送しただけでは、電源再投入・ソフトウェア

リセットにより、編集した内容が元に戻ってしまいます※。 
ポジション編集画面より戻るボタンでフラッシュ ROM 書き込み画面まで戻り、［8.1.2 フラッ

シュ ROM 書込み］を参考にフラッシュ ROM 書込みを行ってください。 
(※ コントローラーがデータを保持する仕組みを持っている場合を除きます。) 

データの入力後、タッチパネルの書き込みボタ

ンをタッチしてコントローラーへデータを転送

します。 

コントローラーへの転送が完了すると、ポジ

ション No.表示欄の背景色表示が通常状態に戻

ります。 
 



8.
ポ
ジ
シ
ョ
ン
編
集

 

8-14  MJ0377-8A 

【データの転送】 

 
 

 
 

書き込みボタンによりデータをコントローラーへ転送しただけでは、電源再投入・ソフトウェア

リセットにより、編集した内容が元に戻ってしまいます※。 
ポジション編集画面より戻るボタンでフラッシュ ROM 書き込み画面まで戻り、［8.1.2 フラッ

シュ ROM 書込み］を参考にフラッシュ ROM 書込みを行ってください。 
(※ コントローラーがデータを保持する仕組みを持っている場合を除きます。) 

データの入力後、タッチパネルの書き込みボタ

ンをタッチしてコントローラーへデータを転送

します。 

コントローラーへの転送が完了すると、ポジ

ション No.表示欄の背景色表示が通常状態に戻

ります。 
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【データのクリアー】 

 
 

 
 

 
 

 
 
書き込みボタンによりデータをコントローラーへ転送しただけでは、電源再投入・ソフトウェア

リセットにより、編集した内容が元に戻ってしまいます※。 
ポジション編集画面より戻るボタンでフラッシュ ROM 書き込み画面まで戻り、［8.1.2 フラッ

シュ ROM 書込み］を参考にフラッシュ ROM 書込みを行ってください。 
(※ コントローラーがデータを保持する仕組みを持っている場合を除きます。) 

ポジションデータを削除したい場合、削除した

いポジションデータの編集ボタンをタッチし

ます。編集ウィンドウが開きます。 

編集ウィンドウのクリアーボタンをタッチし

ます。編集ウィンドウが閉じられます。 
 

ポジションデータが削除され、ポジション No.
表示欄の背景が編集状態（コントローラー未書

込み状態)であることを示すオレンジ色に変化

します。 
タッチパネルの書き込みボタンをタッチして

コントローラーへデータを転送します。 
 

コントローラーへの転送が完了すると、ポジ

ション No.表示欄の背景色表示が通常状態に戻

ります。 
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【データのコピー、移動】 

 
 

 
 

 
 

 
 

ポジションデータのコピー(または移動)を行い

たい場合、コピー元(移動元)となるポジション

データの編集ボタンをタッチします。編集ウィ

ンドウが開きます。 
 

コピーを行いたい場合は編集ウィンドウの 
コピーボタンをタッチします。移動を行いたい

場合は編集ウィンドウの切り取りボタンを

タッチします。編集ウィンドウが閉じられます。 
 

コピー先(移動先)となるポジションデータの

編集ボタンをタッチします。編集ウィンドウが

開きます。 
 

編集ウィンドウのペーストボタンをタッチし

ます。編集ウィンドウが閉じられます。 
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【データのコピー、移動】 

 
 

 
 

 
 

 
 

ポジションデータのコピー(または移動)を行い

たい場合、コピー元(移動元)となるポジション

データの編集ボタンをタッチします。編集ウィ

ンドウが開きます。 
 

コピーを行いたい場合は編集ウィンドウの 
コピーボタンをタッチします。移動を行いたい

場合は編集ウィンドウの切り取りボタンを

タッチします。編集ウィンドウが閉じられます。 
 

コピー先(移動先)となるポジションデータの

編集ボタンをタッチします。編集ウィンドウが

開きます。 
 

編集ウィンドウのペーストボタンをタッチし

ます。編集ウィンドウが閉じられます。 
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書き込みボタンによりデータをコントローラーへ転送しただけでは、電源再投入・ソフトウェア

リセットにより、編集した内容が元に戻ってしまいます※。 
ポジション編集画面より戻るボタンでフラッシュ ROM 書き込み画面まで戻り、［8.1.2 フラッ

シュ ROM 書込み］を参考にフラッシュ ROM 書込みを行ってください。 
(※ コントローラーがデータを保持する仕組みを持っている場合を除きます。) 

ポジションデータのコピー(または移動）が行わ

れ、ポジション No.表示欄の背景が編集状態(コ

ントローラー未書込み状態）であることを示す

オレンジ色に変化します(左図例はコピーの場

合）。 
タッチパネルの書き込みボタンをタッチして

コントローラーへデータを転送します。 
 

コントローラーへの転送が完了すると、ポジ

ション No.表示欄の背景色表示が通常状態に戻

ります。 
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8.1.2 フラッシュ ROM 書込み 
 

ポジション編集を行い、データをコントローラーに転送しただけでは、電源再投入・ソフトウェ

アリセットにより、編集データは消去してしまいます。 
電源再投入・ソフトウェアリセットを行っても編集データを保持するために、フラッシュ ROM
書込みを行います。 
編集終了の画面より、戻るボタンを使用して、フラッシュ ROM 書き込み画面まで戻ります。 
 

 

 

 

 

 

フラッシュ ROM に書込む場合には、はい 
ボタンにタッチします。 
書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 
 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

フラッシュ ROM 書込み完了です。 
OK ボタンにタッチして編集画面に戻ります。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを切切

ららなないいででくくだだささいい。。 
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8.1.2 フラッシュ ROM 書込み 
 

ポジション編集を行い、データをコントローラーに転送しただけでは、電源再投入・ソフトウェ

アリセットにより、編集データは消去してしまいます。 
電源再投入・ソフトウェアリセットを行っても編集データを保持するために、フラッシュ ROM
書込みを行います。 
編集終了の画面より、戻るボタンを使用して、フラッシュ ROM 書き込み画面まで戻ります。 
 

 

 

 

 

 

フラッシュ ROM に書込む場合には、はい 
ボタンにタッチします。 
書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 
 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

フラッシュ ROM 書込み完了です。 
OK ボタンにタッチして編集画面に戻ります。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを切切

ららなないいででくくだだささいい。。 
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8.2 直交軸のティーチング 
XSEL-K/P/Q/R/S/RA/SA、XSEL2-T、XSEL2-TX(軸グループ No.1 の 
5～8 軸、および軸グループ No.2 の全軸)、XSEL-PX/QX の 5～6 軸、
XSEL-RX/SX の 5～8 軸、XSEL-RAX/SAX の 5～8 軸*1、3 軸スカラ仕様
MSEL-PCX/PGX の付加軸、MSEL-PC/PG/PCF/PGF、TT、TTA、SSEL、
ASEL、PSEL コントローラー、および RSEL 直交軸 
(*1 3 軸スカラ仕様の場合は 4～8 軸) 

 
8.2.1 ティーチング 

ポジションデータの入力方法としてティーチング(アクチュエーターを任意の位置へ移動させ、そ

のアクチュエーターの現在位置をデータとして取込む方法)があります。 
アクチュエーターを任意の位置に移動させる方法にはジョグ操作・インチング操作・サーボ OFF
状態での手動移動(ダイレクトティーチ)があります。 
ティーチングの基本的な流れは、下記の様になります。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①～③を繰返し、ティーチングによるポジションデータの入力を行います。 
ティーチングはティーチング画面を中心に行います。 

 
 

 
 
 
 

①アクチュエーターを移動させます(ジョグ操作・インチング操作・サーボ OFF 状態での手動移

動(ダイレクトティーチ))。データ入力するポジション No.と軸 No.を選定します。 

②アクチュエーターの現在位置をティーチング画面へ取込みます。 

③データをコントローラーへ転送します。 

メニュー画面で編集ボタンをタッチします。 
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入出力ポート対応機種の場合 
 

編集画面でポジションボタンをタッチします。 
 
※ 左図例は XSEL-K, P/Q, R/S, RA/SA、TT、

TTA、SSEL、ASEL、PSEL、
MSEL-PC/PG/PCF/PGF、XSEL2-T、
XSEL2-TX(軸グループ No.2) 

ポジションメニュー画面でティーチ(直交)ボ

タンをタッチします。 
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入出力ポート対応機種の場合 
 

編集画面でポジションボタンをタッチします。 
 
※ 左図例は XSEL-K, P/Q, R/S, RA/SA、TT、

TTA、SSEL、ASEL、PSEL、
MSEL-PC/PG/PCF/PGF、XSEL2-T、
XSEL2-TX(軸グループ No.2) 

ポジションメニュー画面でティーチ(直交)ボ

タンをタッチします。 
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ポジションメニュー画面にティーチボタンが表示されている場合は、ティーチボタンをタッチし

てティーチ画面へ遷移したのち、ティーチ画面内の軸切り替えボタンをタッチして操作したい軸

が含まれているティーチ画面に切替えてください。 
 

 
 

 
 
 
軸 No.割付け機能 (［15.17 軸 No.割付け］参照) により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、ティーチボタンをタッチすると軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 

 

 
 

 

ティーチボタンをタッチします。 
軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 

ポジションメニュー画面でティーチボタンを

タッチします。 
 
※ 左図例は RSEL を示します。 

ティーチ画面が表示されます。 
 
軸切り替えボタンをタッチして、操作したい軸

が含まれているティーチ画面に切替えます。 
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各表示エリアの説明 
ポジション No. 現在表示中ポジション No. 
Axis1-4 (Axis5-8) 1～4 軸または 5～8 軸ポジションデータ 

(有効直交軸のみ表示されます) 
Vel 速度 
Acc 加速度 
Dcl 減速度 
OutFn 出力ファンクション 

 
各タッチパネルボタンの説明 

現在位置 ：入力データ画面と現在位置表示との切替えを行います。 
取込 ：現在位置を画面に取込みます。Axis1～4(Axis5～8)にカーソルがある場合はその

軸、それ以外にカーソルがある場合またはカーソル表示がない場合は 1～8 軸の有

効直交軸全軸分取込みます。 
クリアー ：表示しているポジション No.の全軸データをクリアーします。 
ポジション移動種別 変更 ：ポジション移動種別を切替えます。 
ブレーキ制御  ：ブレーキの強制リリース/ロックを操作する画面に遷移します。 
軸切り替え ：5 軸以降有効、または 3 軸スカラ仕様で付加軸ありの場合、表示軸を切替えます。 

連続移動 ：連続移動を行います。 
ジョグ速度 ：ジョグ速度などを設定します。 
In ：入力ポートをモニターします。 
Out ：出力ポートをモニターします。 
ユーザー ：出力ポート(パラメーターに設定した、連続した最大 8 点)を ON/OFF します。 
 (あらかじめ I/O パラメーターNo.74, 75 の設定が必要です) 
入出力ポート対応機種の場合 
InOut ：入出力ポートをモニターします。 
User ：出力ポート(パラメーターに設定した、連続した最大 8 点)を ON/OFF します。 
 (あらかじめ I/O パラメーターNo.74, 75 の設定が必要です) 

 
 

ティーチ画面が表示されます。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示

されます。 
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ブレーキ制御  ：ブレーキの強制リリース/ロックを操作する画面に遷移します。 
軸切り替え ：5 軸以降有効、または 3 軸スカラ仕様で付加軸ありの場合、表示軸を切替えます。 

連続移動 ：連続移動を行います。 
ジョグ速度 ：ジョグ速度などを設定します。 
In ：入力ポートをモニターします。 
Out ：出力ポートをモニターします。 
ユーザー ：出力ポート(パラメーターに設定した、連続した最大 8 点)を ON/OFF します。 
 (あらかじめ I/O パラメーターNo.74, 75 の設定が必要です) 
入出力ポート対応機種の場合 
InOut ：入出力ポートをモニターします。 
User ：出力ポート(パラメーターに設定した、連続した最大 8 点)を ON/OFF します。 
 (あらかじめ I/O パラメーターNo.74, 75 の設定が必要です) 

 
 

ティーチ画面が表示されます。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示

されます。 
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インクリメンタルエンコーダー仕様の場合には、電源投入後またはソフトウェアリセット後、

ティーチング前に原点復帰を行う必要があります。 
 

 
 
 
 

 
 

 
 

 
 

 

現在位置(入力画面)ボタン 

原点復帰前の現在位置画面のデータは

意味がありません。 

ティーチ画面の状態でサーボ ON/OFF 
ボタンをタッチした後、全軸サーボ ON ボタン

をタッチし、サーボ ON 状態にします。 
サーボ ON/OFF の確認を行うには、現在位置ボ

タンにタッチします。 
原点復帰ボタンをタッチ後、全軸の場合は、 
全軸移動ボタンをタッチすると、原点復帰確認

画面へ遷移します。各軸の場合は、1 軸移動 ～
4 軸移動ボタンをタッチします。 
 

原点復帰後、ティーチングを行ってください。 

原点復帰動作確認画面で、はいボタンをタッ

チすると、全軸、または各軸の原点復帰動作

を開始し、ティーチ画面に戻ります。 
途中で停止させる場合には、ティーチ画面で

停止ボタンをタッチします。 
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(1) アクチュエーターの移動 
①ジョグ操作 

 
 
 
 

 
 
 
 

 

ティーチング画面の状態でサーボ ON/OFF 
ボタンをタッチした後、全軸サーボ ON ボタン

をタッチし、サーボ ON 状態にします。 
サーボ ON 状態の軸がある時は、全軸サーボ

OFF、全軸がサーボ OFF 状態の時は全軸サーボ

ON 指令を行います。 
サーボ ON/OFF の確認を行うには、現在位置ボ

タンにタッチし現在位置表示にします。 

サーボ状態 
水色：サーボ ON  黒色：サーボ OFF 

現在位置(入力画面)ボタン 

1 軸ジョグ－ 1 軸ジョグ＋ ～ 4 軸ジョグ－  
4 軸ジョグ＋ボタンをタッチしてアクチュエー

ターを任意の位置に移動させます。(1～4 は軸

No.、＋は座標プラス方向、－はマイナス方向の

移動を表します) 
5～8 軸をジョグ操作する場合には、軸切り替え

ボタンにタッチして 5～8 軸データ表示に切替

えます。 

ジョグ速度変更 
ジョグ操作時のアクチュエーター移動速度など

を変更します。 
ティーチング画面でジョグ速度ボタンにタッ

チします。 
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(1) アクチュエーターの移動 
①ジョグ操作 

 
 
 
 

 
 
 
 

 

ティーチング画面の状態でサーボ ON/OFF 
ボタンをタッチした後、全軸サーボ ON ボタン

をタッチし、サーボ ON 状態にします。 
サーボ ON 状態の軸がある時は、全軸サーボ

OFF、全軸がサーボ OFF 状態の時は全軸サーボ

ON 指令を行います。 
サーボ ON/OFF の確認を行うには、現在位置ボ

タンにタッチし現在位置表示にします。 

サーボ状態 
水色：サーボ ON  黒色：サーボ OFF 

現在位置(入力画面)ボタン 

1 軸ジョグ－ 1 軸ジョグ＋ ～ 4 軸ジョグ－  
4 軸ジョグ＋ボタンをタッチしてアクチュエー

ターを任意の位置に移動させます。(1～4 は軸

No.、＋は座標プラス方向、－はマイナス方向の

移動を表します) 
5～8 軸をジョグ操作する場合には、軸切り替え

ボタンにタッチして 5～8 軸データ表示に切替

えます。 

ジョグ速度変更 
ジョグ操作時のアクチュエーター移動速度など

を変更します。 
ティーチング画面でジョグ速度ボタンにタッ

チします。 
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②インチング操作 

 

 
 

ジョグボタンを 1 回押すと、1 インチング距離移動します。1 軸ジョグ＋～4 軸ジョグ＋、 
全軸ジョグ＋ボタンを押すと座標プラス方向に、1 軸ジョグ－～4 軸ジョグ－、全軸ジョグ－ボ

タンを押すと座標マイナス方向に、インチング移動します。 
ジョグボタンを押続けるとジョグ動作に変わります。ジョグボタンを押してから約 1.6 秒後に

ジョグ動作に変わり、さらに押続けると、ジョグ速度が約 1 秒ごとに 1→10→50→100〔mm/s〕
と変化します。 

ジョグ操作時の Vel(速度) ･Acc(加速度) ･

Dcl(減速度)をタッチパネルテンキーで入力し

ます。Inc(インチング距離)は 0.000 にします。

(タッチパネルテンキーはキーボードボタンを

タッチして開きます) 
また、この画面から、インチング距離の設定も

できます。 
戻るボタンにタッチしてティーチング画面に

戻り、ジョグ操作を行います。 

ジョグ速度 

インチング距離 

インチング距離(ジョグボタンを 1 回タッチす

るごとの移動距離)を設定します。 
ジョグ速度変更画面で、Inc(インチング距離) 
に数値入力します。(タッチパネルテンキーは

キーボードボタンをタッチして開きます) 
数値入力範囲は 0.001～1.000 です。単位：mm 
戻るボタンにタッチしてティーチング画面に

戻り、インチング操作を行います。 
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③サーボ OFF 状態での手動移動(ダイレクトティーチ) 

 
 

 

 
(2) 現在位置をデータとして取込み 

決定されたアクチュエーターの位置をポジションデータとしてティーチング画面に取込みます。 

 
 

 

サーボ ON/OFF ボタンをタッチした後、 
全軸サーボOFF ボタンをタッチし、サーボOFF
状態にします。 
サーボ ON/OFF の確認を行うには、現在位置ボ

タンにタッチします。 
任意の位置へアクチュエーターを手動で動かし

ます。 
(非常停止中は画面の背景色は赤くなります) 

非常停止ボタンを押すと非常停止画面になりま

す。 
 
戻るボタンをタッチしティーチング画面に戻

ります。 

警告： 
手動による移動は、必ず非常停止ボタンが押

されている状態で行ってください。 

ポジション No.入力欄にタッチしカーソルを表

示させタッチパネルテンキーで入力します。

(タッチパネルテンキーはキーボードボタン

タッチで表示) 

または Page Up Page Dn ボタンをタッチして

データの取込み先ポジション No.を選択しま

す。 

Axis 欄にカーソルがあるときに取込ボタンを

タッチすると、カーソルが位置している軸の現

在位置データが取込まれます。カーソル表示が

ないもしくは Axis 欄以外にカーソルがあると

きに取込ボタンをタッチすると全軸の現在位

置データが取込まれます。 

Axis 欄 



8.
ポ
ジ
シ
ョ
ン
編
集

 

8-26  MJ0377-8A 

③サーボ OFF 状態での手動移動(ダイレクトティーチ) 

 
 

 

 
(2) 現在位置をデータとして取込み 

決定されたアクチュエーターの位置をポジションデータとしてティーチング画面に取込みます。 

 
 

 

サーボ ON/OFF ボタンをタッチした後、 
全軸サーボOFF ボタンをタッチし、サーボOFF
状態にします。 
サーボ ON/OFF の確認を行うには、現在位置ボ

タンにタッチします。 
任意の位置へアクチュエーターを手動で動かし

ます。 
(非常停止中は画面の背景色は赤くなります) 

非常停止ボタンを押すと非常停止画面になりま

す。 
 
戻るボタンをタッチしティーチング画面に戻

ります。 

警告： 
手動による移動は、必ず非常停止ボタンが押

されている状態で行ってください。 

ポジション No.入力欄にタッチしカーソルを表

示させタッチパネルテンキーで入力します。

(タッチパネルテンキーはキーボードボタン

タッチで表示) 

または Page Up Page Dn ボタンをタッチして

データの取込み先ポジション No.を選択しま

す。 

Axis 欄にカーソルがあるときに取込ボタンを

タッチすると、カーソルが位置している軸の現

在位置データが取込まれます。カーソル表示が

ないもしくは Axis 欄以外にカーソルがあると

きに取込ボタンをタッチすると全軸の現在位

置データが取込まれます。 

Axis 欄 
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(3) コントローラーへ転送 
取込んだデータをコントローラーへ転送します。 

 
 
 

 
 

書き込みボタンによりデータをコントローラーへ転送しただけでは、電源再投入・ソフトウェア

リセットにより、編集した内容が元に戻ってしまいます※。 
ポジション編集画面より戻るボタンでフラッシュ ROM 書き込み画面まで戻り、［8.1.2 フラッ

シュ ROM 書込み］を参考にフラッシュ ROM 書込みを行ってください。 
(※ コントローラーがデータを保持する仕組みを持っている場合を除きます。) 

 

ティーチング画面の状態で書き込みボタンに

タッチします。 
取込まれたデータをコントローラーのメモリー

に保存します。コントローラーへの転送が完了

すると、ポジション No.は 1 インクリメントさ

れます。 
コントローラーへ転送できるのは、表示中の 1
ポジションデータです。複数のポジション No.
のデータをまとめて転送することはできませ

ん。 

データを転送する前に Page Up Page Dn 
戻るボタンをタッチして画面を切替えた場

合、入力データは無効となります。 
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(4) I/O モニター・位置確認 
ティーチング作業中に、各種ポートをモニターできます。また、ティーチングしたポジションデ 
ーターへアクチュエーターを移動させ、位置確認ができます。 
①入出力モニター 

ティーチング画面の状態で In または Out ボタンをタッチします。入出力ポート対応機種の場

合、InOut ボタンをタッチすることにより入出力ポートのモニターを行うことができます。 
 
入力ポート 

 
 
出力ポート 

 

入出力ポート(対応機種のみ) 

 

ON OFF ボタンにタッチしてカーソル位置の出

力ポートを ON/OFF(1/0)させることができま

す。 

操作方法は出力ポートと同様です。 

デバッグフィルターについては、［14.2 入力

ポート］を参照してください。 
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(4) I/O モニター・位置確認 
ティーチング作業中に、各種ポートをモニターできます。また、ティーチングしたポジションデ 
ーターへアクチュエーターを移動させ、位置確認ができます。 
①入出力モニター 

ティーチング画面の状態で In または Out ボタンをタッチします。入出力ポート対応機種の場

合、InOut ボタンをタッチすることにより入出力ポートのモニターを行うことができます。 
 
入力ポート 

 
 
出力ポート 

 

入出力ポート(対応機種のみ) 

 

ON OFF ボタンにタッチしてカーソル位置の出

力ポートを ON/OFF(1/0)させることができま

す。 

操作方法は出力ポートと同様です。 

デバッグフィルターについては、［14.2 入力

ポート］を参照してください。 
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②移動 
コントローラーへ転送したポジションデータの位置へアクチュエーターを移動させます。 

 
 

 
 
 
 
 
 

移動速度の確認または変更を行う場合には、ジョグ速度ボタンをタッチします。 
 

 

 

移動させたいポジション No. 

ティーチング画面の状態で、移動させたいポジ

ション No.を選択します。 
サーボ ON/OFF ボタンをタッチした後、 
全軸サーボ ON ボタンをタッチし、サーボ ON
状態にします。 
サーボ ON/OFF の確認を行うには、現在位置ボ

タンにタッチします。 
移動ボタンをタッチした後、全軸移動の場合

は、全軸移動ボタンをタッチすると、全軸が移

動を開始します。各軸の場合は、1 軸移動 ～ 
4 軸移動ボタンをタッチします。途中で停止さ

せる場合には停止ボタンをタッチします。 

移動速度 30mm/sec 

キーボードボタンにタッチしタッチパネルテ

ンキーを表示させます(カーソルが Vel 欄にな

い場合は、Vel 欄をタッチしカーソルを表示さ

せます)。テンキーで変更データを入力し、ENT
をタッチします。 
変更後、戻るボタンをタッチします。 
ポジションデータに速度・加速度・減速度が設

定されている場合は、そちらが優先されます。 
優先度：パラメーター＜JVel＜ポジションデータ 
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③連続移動 
コントローラーへ転送したポジションデータの位置へアクチュエーターを連続して移動させ

ます。 
 
 

 
 
 
移動速度の確認または変更を行う場合には、ジョグ速度ボタンをタッチします。 
 

 
 

最初に移動させたいポジションNo. 

ティーチング画面の状態で、最初に移動させた

いポジション No.を選択します。 
サーボ ON/OFF ボタンをタッチした後、 
全軸サーボ ON ボタンをタッチし、サーボ ON
状態にします。 
サーボ ON/OFF の確認を行うには、現在位置ボ

タンをタッチします。 

連続移動ボタンにタッチします。 

移動速度 30mm/sec 
キーボードボタンにタッチしタッチパネルテ

ンキーを表示させます(カーソルが Vel 欄にな

い場合は、Vel 欄をタッチしカーソルを表示さ

せます)。テンキーで変更データを入力し、ENT
をタッチします。 
変更後、戻るボタンをタッチします。 
ポジションデータに速度・加速度・減速度が設

定されている場合は、そちらが優先されます。 
優先度：パラメーター＜JVel＜ポジションデータ 
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③連続移動 
コントローラーへ転送したポジションデータの位置へアクチュエーターを連続して移動させ

ます。 
 
 

 
 
 
移動速度の確認または変更を行う場合には、ジョグ速度ボタンをタッチします。 
 

 
 

最初に移動させたいポジションNo. 

ティーチング画面の状態で、最初に移動させた

いポジション No.を選択します。 
サーボ ON/OFF ボタンをタッチした後、 
全軸サーボ ON ボタンをタッチし、サーボ ON
状態にします。 
サーボ ON/OFF の確認を行うには、現在位置ボ

タンをタッチします。 

連続移動ボタンにタッチします。 

移動速度 30mm/sec 
キーボードボタンにタッチしタッチパネルテ

ンキーを表示させます(カーソルが Vel 欄にな

い場合は、Vel 欄をタッチしカーソルを表示さ

せます)。テンキーで変更データを入力し、ENT
をタッチします。 
変更後、戻るボタンをタッチします。 
ポジションデータに速度・加速度・減速度が設

定されている場合は、そちらが優先されます。 
優先度：パラメーター＜JVel＜ポジションデータ 
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移動ボタンをタッチし、全軸移動の場合 
全軸移動(＋)または全軸移動(－)ボタンを

タッチすると、全軸アクチュエーターが連続移

動を開始します。各軸の場合は 1 軸移動(－) 
1 軸移動(＋)～4 軸移動(－) 4 軸移動(＋)ボタ

ンをタッチします。 
連続移動中は、現在位置表示に切替わります。 
停止させるには停止ボタンをタッチします。 
移動ボタンタッチ後、全軸移動(＋)または 
全軸移動(－)ボタンをタッチすると連続移動を

再開します。 

注意： 全軸移動(＋)または全軸移動(－)

ボタンをタッチしてから、移動開

始までに数秒かかる場合があり

ますのでご注意ください。(移動

開始までの時間はポジション

データ登録数により異なりま

す。) 
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(5) ユーザー指定出力ポート操作 
パラメーターに設定した出力ポートを、容易に ON/OFF 操作できます。 
ティーチング画面の状態で、ユーザーボタンにタッチします。 

 

 

ユーザーボタンをタッチした場合 
 

(A) ユーザー指定出力ポートステータス 
ユーザー指定出力ポートの状態を‘1’(＝ON)、‘0’(＝OFF)で表示します。 
(指定先頭ポートから指定ポート数分の状態を左から順に表示) 

(B) ユーザー指定出力ポート操作パネルウィンドウ 
ユーザー指定出力ポートの ON/OFF 操作を行うためのパネルウィンドウです。 
ユーザー指定出力ポートの先頭から‘Usr1’、‘Usr2’、‘Usr3’…の順に指定ポート個数分割

付けられます。 
Usr1～Usr8 ボタンをタッチすることにより、おのおのの出力ポートをON/OFF操作できます。 
(ポート状態表示が‘0’(OFF)の時はポート ON 指令、ポート状態表示が‘1’(ON)の時は

ポート OFF 指令を行います。) 

本パネルウィンドウを閉じるには、右上の×にタッチします。 
 

①ユーザー指定出力ポートパラメーター設定 
パラメーター設定の操作方法については、［第 13 章 パラメーター編集］を参考にしてくださ

い。 
次のパラメーターにより、先頭ポート No.およびポート数を設定します。 
 ポート数 

I/O パラメーターNo.74「QntPrtUsrOut」(TP ユーザー出力ポート使用数(ハンドなど)) 
 先頭ポート No. 

I/O パラメーターNo.75「TopNo.UseOut」(TP ユーザー出力ポート開始 No.(ハンドなど)) 
 

(設定例)先頭ポート No.＝308、ポート数＝8 と設定した場合、 
‘Usr1’・・・出力ポート 308 
‘Usr2’・・・出力ポート 309 
‘Usr3’・・・出力ポート 310 
‘Usr4’・・・出力ポート 311 
‘Usr5’・・・出力ポート 312 
‘Usr6’・・・出力ポート 313 
‘Usr7’・・・出力ポート 314 
‘Usr8’・・・出力ポート 315 

(A) 

(B) 
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(5) ユーザー指定出力ポート操作 
パラメーターに設定した出力ポートを、容易に ON/OFF 操作できます。 
ティーチング画面の状態で、ユーザーボタンにタッチします。 

 

 

ユーザーボタンをタッチした場合 
 

(A) ユーザー指定出力ポートステータス 
ユーザー指定出力ポートの状態を‘1’(＝ON)、‘0’(＝OFF)で表示します。 
(指定先頭ポートから指定ポート数分の状態を左から順に表示) 

(B) ユーザー指定出力ポート操作パネルウィンドウ 
ユーザー指定出力ポートの ON/OFF 操作を行うためのパネルウィンドウです。 
ユーザー指定出力ポートの先頭から‘Usr1’、‘Usr2’、‘Usr3’…の順に指定ポート個数分割

付けられます。 
Usr1～Usr8 ボタンをタッチすることにより、おのおのの出力ポートをON/OFF操作できます。 
(ポート状態表示が‘0’(OFF)の時はポート ON 指令、ポート状態表示が‘1’(ON)の時は

ポート OFF 指令を行います。) 

本パネルウィンドウを閉じるには、右上の×にタッチします。 
 

①ユーザー指定出力ポートパラメーター設定 
パラメーター設定の操作方法については、［第 13 章 パラメーター編集］を参考にしてくださ

い。 
次のパラメーターにより、先頭ポート No.およびポート数を設定します。 
 ポート数 

I/O パラメーターNo.74「QntPrtUsrOut」(TP ユーザー出力ポート使用数(ハンドなど)) 
 先頭ポート No. 

I/O パラメーターNo.75「TopNo.UseOut」(TP ユーザー出力ポート開始 No.(ハンドなど)) 
 

(設定例)先頭ポート No.＝308、ポート数＝8 と設定した場合、 
‘Usr1’・・・出力ポート 308 
‘Usr2’・・・出力ポート 309 
‘Usr3’・・・出力ポート 310 
‘Usr4’・・・出力ポート 311 
‘Usr5’・・・出力ポート 312 
‘Usr6’・・・出力ポート 313 
‘Usr7’・・・出力ポート 314 
‘Usr8’・・・出力ポート 315 

(A) 

(B) 
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(6) ポジション移動種別変更(対応機種のみ) 

ポジション移動時の動作種別(CP/PTP)を指定することができます。 
 

 
 
 
(7) ブレーキ制御(対応機種のみ) 

ブレーキ制御対応機種に接続している場合、ブレーキ制御ボタンが表示され、タッチするとブレー

キ制御画面に遷移します。 
 

 
 

 
 
 

移動開始前に「ポジション移動種別」ラベルの

変更ボタンをタッチして、次移動の動作種別を

選択してください。移動中，連続移動中は、 
変更することができません。 
直交軸の初期値は、CP 動作となります。 
 

複数軸グループを設定している場合、 
軸グループ No.1、軸グループ No.2 ボタン

で、ブレーキ制御する軸の軸グループを選

択します。複数軸グループを設定していな

い場合は、本ボタンを表示しません。 
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有効軸のブレーキ操作ボタンと状態が表示されます。 
 

 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ブレーキロック状態の軸を強制リリースする

場合、ブレーキ操作列にあるリリースボタン

をタッチしてください。 

確認画面に遷移しますので、内容を確認後、

強制リリースする場合は、OK ボタンを、 
中止する場合は、 
キャンセルボタンをタッチしてください。 

ブレーキをロックする場合は、ロックする軸

No.がサーボ OFF であることを確認後、 
ブレーキ操作列にあるロックボタンをタッ

チしてください。ロックすると、ブレーキ状

態を「ロック」と表示します。 
サーボ ON の場合は、戻るボタンでティーチ

画面に戻り、サーボ OFF 後、再入してロッ

クをかけてください。 

警告：ブレーキ強制リリース時の注意点 

① 可動部の落下により、けがやアクチュエーター本体、ワークまたは装置などの破損の原因とな

る場合があります。十分に注意して行ってください。 

② 作業完了後、必ずブレーキをロックし、ブレーキ制御を通常状態に戻してください。 

③ サーボオン時、および、メニュー画面に戻る時に、自動的にブレーキ制御が通常状態になります。 
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8.2.2 ティーチング入力例 
 
ポジション No.10 にジョグ操作、ポジション No.11 にサーボ OFF 状態での手動移動(ダイレクト

ティーチ)によるデータ入力を行います。 
No. 操作   
1 編集ボタンにタッチ。 

 

 
 

2 ポジションボタンにタッ

チ。 

 

 

3 ティーチ(直交)ボタンに

タッチ。 

 

 

4 タッチパネルの Page Up 
Page Dn ボタンを使用す

るかソフトウェアテン

キーでポジション No.に
10を入力しENTで決定し

ます。 

 

 

5 サーボ ON/OFF ボタンを

タッチした後 
全軸サーボ ON ボタンを

タッチしサーボ ON 状態

にします。 
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No. 操作   
6 ジョグボタン 1 軸ジョグ－ 

1 軸ジョグ＋ 2 軸ジョグ－ 
2 軸ジョグ＋ 3 軸ジョグ－ 
3軸ジョグ＋ をタッチして

ロボットを任意の位置へ移

動させます。 

 

 

7 取込ボタンにタッチする

とカーソルがある位置の

軸 No.の現在位置が入力

画面に取込まれます。 
現在位置ボタンをタッチ

してデータが取込まれた

ことを確認してください。 
 

 

8 Axis2の入力エリアをタッ

チしカーソルを次の軸に

移動させ、取込ボタンに

タッチします。 

 

 

9 3 軸目のデータも取込み

ます。 

 

 

10 書き込みボタンをタッチ

してポジションデータを

コントローラーへ転送し

ます。 
ポジションは No.11 へ進

みます。 

 

データを転送する前に

Page Up Page Dn ボタ

ンなどで画面を切替えた

場合、入力データは無効

となります。 
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No. 操作   
6 ジョグボタン 1 軸ジョグ－ 
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現在位置ボタンをタッチ

してデータが取込まれた

ことを確認してください。 
 

 

8 Axis2の入力エリアをタッ

チしカーソルを次の軸に

移動させ、取込ボタンに

タッチします。 

 

 

9 3 軸目のデータも取込み

ます。 

 

 

10 書き込みボタンをタッチ

してポジションデータを

コントローラーへ転送し

ます。 
ポジションは No.11 へ進

みます。 

 

データを転送する前に

Page Up Page Dn ボタ

ンなどで画面を切替えた

場合、入力データは無効

となります。 
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No. 操作   
11 サーボ ON/OFF ボタンを

タッチした後、 
全軸サーボ OFF ボタンを

タッチしサーボ OFF 状態

にします。 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

12 非常停止ボタンを押しま

す。 
戻るボタンにタッチしま

す。 

 

 

警告： 
手動による移動は、必

ず非常停止ボタンが

押されている状態で

行ってください。 
 
Z 軸の手動による移動に

は、ブレーキを解除しな

ければなりません。その

ためブレーキを解除した

時に、先端に取付けた、

ハンドなどの質量によ

り、Z 軸が下がってしま

う恐れがあります。 
Z 軸の手動による教示は

行わないでください。 
13 現在位置ボタンにタッチ

してサーボ OFF を確認し

てください。 
各軸を手動で任意の位置

に移動させます。 

 

 

14 取込ボタンをタッチする

とカーソルがある位置の

軸 No.の現在位置が入力

画面に取込まれます。 

 

 

サーボ OFF 
 
サーボ ON 時は 
水色になります。 
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No. 操作   
15 Axis2 入力欄にタッチし

カーソル位置を次の軸に

移動させ、取込ボタンを

タッチします。 
同様に 3 軸目のデータも

取込みます。 

 

 

16 書き込みボタンにタッチ

してポジションデータを

コントローラーへ転送し

ます。 
ポジションはNo.12に進み

ます。 

 

データを転送する前に

Page Up Page Dn ボタ

ンなどで画面を切替えた

場合、入力データは無効

となります。 

17 ティーチングによるポジ

ションデータ入力を終了

します。 
戻るボタンをタッチしま

す。 

 

 

18 戻るボタンをタッチしま

す。 

 

これ以降の図は非常停止

解除状態です。 

19 戻るボタンをタッチしま

す。 
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No. 操作   
15 Axis2 入力欄にタッチし

カーソル位置を次の軸に

移動させ、取込ボタンを

タッチします。 
同様に 3 軸目のデータも

取込みます。 

 

 

16 書き込みボタンにタッチ

してポジションデータを

コントローラーへ転送し

ます。 
ポジションはNo.12に進み

ます。 

 

データを転送する前に

Page Up Page Dn ボタ

ンなどで画面を切替えた

場合、入力データは無効

となります。 

17 ティーチングによるポジ

ションデータ入力を終了

します。 
戻るボタンをタッチしま

す。 

 

 

18 戻るボタンをタッチしま

す。 

 

これ以降の図は非常停止

解除状態です。 

19 戻るボタンをタッチしま

す。 

 

 

 

MJ0377-8A  8-39  

No. 操作   
20 フラッシュROMにデータ

を書込む場合は 
はいボタンにタッチしま

す。書込まない場合は 
いいえボタンにタッチし

ます。 

 

 

21 フラッシュROM書込み中

は‘FROM 書き込み中．．．’
が点滅します。 

 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントト

ロローーララーーのの電電源源をを切切ららなな

いいででくくだだささいい。。 

22 フラッシュROM書込み完

了です。 
OK ボタンにタッチして

ください。編集メニューに

戻ります。 

 

 

23  
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8.3 スカラ軸のティーチング 
XSEL-JX/KX/PX/QX/RX/SX/RAX/SAX、XSEL2-TX(軸グループ No.1)の 
1～4 軸*1、XSEL-RXD/SXD/RAXD/SAXD の 1～4 軸または 5～8 軸、
MSEL-PCX/PGX の 1～4 軸*1 

(*1 3 軸スカラ仕様の場合は 1～3 軸) 
 
8.3.1 ティーチング 
 

ポジションデータの入力方法としてティーチング(アクチュエーターを任意の位置へ移動させ、そ

のアクチュエーターの現在位置をデータとして取込む方法)があります。 
アクチュエーターを任意の位置に移動させる方法には、ジョグ操作・インチング操作･サーボ OFF
状態での手動移動(ダイレクトティーチ)があります。 
ティーチングの基本的な流れは、下記の様になります。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①～③を繰返し、ティーチングによるポジションデータの入力を行います。 
ティーチングはティーチング画面を中心に行います。 

 

 

 
 

メニュー画面で編集ボタンをタッチします。 

①アクチュエーターを移動させます(ジョグ操作・インチング操作・サーボ OFF 状態での手動移

動(ダイレクトティーチ))。データ入力するポジション No.と軸 No.を選定します。 

②アクチュエーターの現在位置をティーチング画面へ取込みます。 

③データをコントローラーへ転送します。 
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8.3 スカラ軸のティーチング 
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③データをコントローラーへ転送します。 
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編集画面でポジションボタンをタッチします。 
 
※ 左図例は XSEL-JX/KX, PX/QX, RX/SX, 

RXD/SXD, RAX/SAX, RAXD/SAXD、

MSEL-PCX/PGX、XSEL2-TX 
※ 上記以外のコントローラー接続時は座標系

ボタンがありません。 
 

ポジションメニュー画面でティーチ(スカラ)

ボタンをタッチします。 
 
※ XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD の場合は

ティーチ(Axis1-4)または 

ティーチ(Axis5-8)ボタンをタッチします。 

現在の腕系 

Jump 設定状態 

ジョグ操作時の座標系 
Wn ：ワーク座標系 
 n はワーク座標系 No.(0 はベース座標系) 
Tn ：ツール座標系 
 n はツール座標系 No. 
A ：各軸系 
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各表示エリアの説明 
ポジション No. 現在表示中ポジション No. 
Axis1-4 (Axis5-8) 1 台目または 2 台目スカラ軸ポジションデータ 
 (有効スカラ軸のみ表示されます) 
Vel 速度 
Acc 加速度 
Dcl 減速度 
Arm 目標腕系(XSEL-RX/SX, RXD/SXD, RAX/SAX, RAXD/SAXD、

MSEL-PCX/PGX、XSEL2-TX コントローラーのみ) 

OutFn 出力ファンクション 
 

各タッチパネルボタンの説明 
現在位置 ：入力データ画面と現在位置表示との切替えを行います。 
取込 ：現在位置を画面に取込みます。Axis1～4(Axis5～8)にカーソルがある場合は

その軸、それ以外にカーソルがある場合またはカーソル表示がない場合は 1
～8 軸の有効スカラ軸全軸分取込みます。 

クリアー ：表示しているポジション No.の全軸データをクリアーします。 
ポジション移動種別変更：ポジション移動種別を切替えます。 
ブレーキ制御 ：ブレーキの強制リリース/ロックを操作する画面に遷移します。 
ジョグ座標系変更 ：ジョグ操作時の座標系を切替えます。 
JVel ：ジョグ速度を設定します。 
MVel ：連続運転モードまたは移動ボタンでの移動速度を設定します。 
腕系変更 ：腕系を切替えます。(あらかじめサーボ ON 状態が必要) 
座標系設定 ：座標系 No.の選択を行います。 
In ：入力ポートをモニターします。 
Out ：出力ポートをモニターします。 
ユーザー ：出力ポート(パラメーターに設定した、連続した最大 8 点)を ON/OFF します。 
  (あらかじめ I/O パラメーターNo.74、75 の設定が必要です。) 
連続移動 ：連続移動モードへ移行します。 
Jump 変更 ：ジャンプ移動の設定を行います。 
InOut ：入出力ポートをモニターします(対応機種のみ)。 
軸切り替え ： 5 軸目以降有効、または 3 軸スカラ仕様で付加軸ありの場合、表示軸を切替

えます。 
 



8.
ポ
ジ
シ
ョ
ン
編
集

 

8-42  MJ0377-8A 

各表示エリアの説明 
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Arm 目標腕系(XSEL-RX/SX, RXD/SXD, RAX/SAX, RAXD/SAXD、

MSEL-PCX/PGX、XSEL2-TX コントローラーのみ) 

OutFn 出力ファンクション 
 

各タッチパネルボタンの説明 
現在位置 ：入力データ画面と現在位置表示との切替えを行います。 
取込 ：現在位置を画面に取込みます。Axis1～4(Axis5～8)にカーソルがある場合は

その軸、それ以外にカーソルがある場合またはカーソル表示がない場合は 1
～8 軸の有効スカラ軸全軸分取込みます。 

クリアー ：表示しているポジション No.の全軸データをクリアーします。 
ポジション移動種別変更：ポジション移動種別を切替えます。 
ブレーキ制御 ：ブレーキの強制リリース/ロックを操作する画面に遷移します。 
ジョグ座標系変更 ：ジョグ操作時の座標系を切替えます。 
JVel ：ジョグ速度を設定します。 
MVel ：連続運転モードまたは移動ボタンでの移動速度を設定します。 
腕系変更 ：腕系を切替えます。(あらかじめサーボ ON 状態が必要) 
座標系設定 ：座標系 No.の選択を行います。 
In ：入力ポートをモニターします。 
Out ：出力ポートをモニターします。 
ユーザー ：出力ポート(パラメーターに設定した、連続した最大 8 点)を ON/OFF します。 
  (あらかじめ I/O パラメーターNo.74、75 の設定が必要です。) 
連続移動 ：連続移動モードへ移行します。 
Jump 変更 ：ジャンプ移動の設定を行います。 
InOut ：入出力ポートをモニターします(対応機種のみ)。 
軸切り替え ： 5 軸目以降有効、または 3 軸スカラ仕様で付加軸ありの場合、表示軸を切替

えます。 
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8.3.2 ジョグ移動方向と座標系 
 

(1) ジョグボタンと移動方向 
ジョグ操作時の移動方向は、選択されている座標系 No.により変わります。 
出荷時は、ベース座標系(ワーク座標系 No.0)・ツール座標系 No.0 の状態です。 
座標系データの設定については、［第 11 章 座標系データ編集］を参照してください。 

 
①ベース座標系上でのジョグ動作 

ベース座標系上でのジョグボタンと移動方向は、下図の様になります。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

左腕系 

ベース座標系(ワーク座標系 No.0)
上でのジョグ移動 

ジョグ動作時の座標系の切

替えは変更ボタンタッチで

行います。 

入力データ画面と現在位置表

示の切替えは入力画面ボタ

ンタッチで行います。 
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②ワーク座標系上でのジョグ動作 
例)ワーク座標系 No.1 上でのジョグボタンと移動方向は、下図の様になります。 
ワーク座標系 No.1 のオフセット量は、Xofw1=150、Yofw1=200、Zofw1=0、Rofw1=30 になり

ます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

左腕系 

ワーク座標系 No.1 上での

ジョグ移動 

ジョグ動作時の座標系の切

替えは変更ボタンタッチで

行います。 

入力データ画面と現在位置表

示の切替えは入力画面ボタ

ンタッチで行います。 
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②ワーク座標系上でのジョグ動作 
例)ワーク座標系 No.1 上でのジョグボタンと移動方向は、下図の様になります。 
ワーク座標系 No.1 のオフセット量は、Xofw1=150、Yofw1=200、Zofw1=0、Rofw1=30 になり

ます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

左腕系 

ワーク座標系 No.1 上での

ジョグ移動 

ジョグ動作時の座標系の切

替えは変更ボタンタッチで

行います。 

入力データ画面と現在位置表

示の切替えは入力画面ボタ

ンタッチで行います。 

 

MJ0377-8A  8-45  

③ツール座標系上でのジョグ動作 
例)ツール座標系 No.1 上でのジョグボタンと移動方向は、下図の様になります。 
ツール座標系 No.1 のオフセット量は、Xoft1=45、Yoft1=35、Zoft1=-10、Roft1=45 になります。

(3 軸スカラ仕様の場合、Roft は無視されます) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
4軸(R軸)のジョグボタンを押すと、右図の様な、 
ツール先端を中心とした回転動作を行います。 
(4軸スカラ仕様の場合のみ) 

左腕系 

ツール座標系 No.1 上での

ジョグ移動 

ジョグ動作時の座標系の切

替えは変更ボタンタッチ

で行います。 

入力データ画面と現在位置表

示の切替えは入力画面ボタ

ンタッチで行います。 
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④各軸系でのジョグ動作(各アームごとのジョグ動作) 
各アームとジョグボタンと移動方向は、下図の様になります。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

各軸系の場合、ティーチング画面上の

位置表示を取込むことはできません。 

各軸系上でのジョグ移動 

ジョグ動作時の座標系の切

替えは変更ボタンタッチで

行います。 

入力データ画面と現在位置表

示の切替えは入力画面ボタ

ンタッチで行います。 



8.
ポ
ジ
シ
ョ
ン
編
集

 

8-46  MJ0377-8A 

④各軸系でのジョグ動作(各アームごとのジョグ動作) 
各アームとジョグボタンと移動方向は、下図の様になります。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

各軸系の場合、ティーチング画面上の

位置表示を取込むことはできません。 

各軸系上でのジョグ移動 

ジョグ動作時の座標系の切

替えは変更ボタンタッチで

行います。 

入力データ画面と現在位置表

示の切替えは入力画面ボタ

ンタッチで行います。 
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(2) 座標系 No.の選択 

 

 

 
 

 

 

 

 

座標系設定ボタンをタッチします。 

XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD 時のみ表示 
ティーチ画面で表示されている軸 No.が表

示されます。 

ワーク座標系 No.を入力します 

ツール座標系 No.を入力します 

ワーク座標系 No.1、ツール座標系 No.1 を選択

した画面です。 
戻るボタンをタッチしティーチング画面に戻

ります。 

表示される座標値はワーク座標系 No.1 上の、

ツール座標系 No.1 のツール先端位置になりま

す。 
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8.3.3 アクチュエーター操作 
 

ティーチングボックスを使用して、アクチュエーターのジョグ動作や入力(転送)済みポジション

データへの移動などを行います。 
アクチュエーター操作は、ティーチング画面上から行います。 
 
ティーチング画面への遷移方法 
タッチパネル操作では編集→ポジション→ティーチ(スカラ) 
XSEL-RXD/SXD/RAXD/SAXD は編集→ポジション→ティーチ(Axis1-4)またはティーチ

(Axis5-8) 
 
(1) ジョグ操作 

 
 
 

 

 

現在位置(入力画面)ボタン 

ティーチング画面の状態で、サーボ ON/OFF ボ

タンをタッチした後、全軸サーボ ON ボタンを

タッチし、サーボ ON 状態にします。 
サーボ ON/OFF の確認を行うには、現在位置ボ

タンにタッチし現在位置表示にします。 

動作させる前に、選択されているジョグ動作座 
標系を確認してください。 
1 軸ジョグ－ 1 軸ジョグ＋～4 軸ジョグ－  
4 軸ジョグ＋ボタン(3 軸スカラ仕様の場合は 
1 軸ジョグ－ 1 軸ジョグ＋～3 軸ジョグ－  
3 軸ジョグ＋ボタン)をタッチしてアクチュ

エーターを任意の位置へ移動させます。 

サーボ ON 
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8.3.3 アクチュエーター操作 
 

ティーチングボックスを使用して、アクチュエーターのジョグ動作や入力(転送)済みポジション

データへの移動などを行います。 
アクチュエーター操作は、ティーチング画面上から行います。 
 
ティーチング画面への遷移方法 
タッチパネル操作では編集→ポジション→ティーチ(スカラ) 
XSEL-RXD/SXD/RAXD/SAXD は編集→ポジション→ティーチ(Axis1-4)またはティーチ

(Axis5-8) 
 
(1) ジョグ操作 

 
 
 

 

 

現在位置(入力画面)ボタン 

ティーチング画面の状態で、サーボ ON/OFF ボ

タンをタッチした後、全軸サーボ ON ボタンを

タッチし、サーボ ON 状態にします。 
サーボ ON/OFF の確認を行うには、現在位置ボ

タンにタッチし現在位置表示にします。 

動作させる前に、選択されているジョグ動作座 
標系を確認してください。 
1 軸ジョグ－ 1 軸ジョグ＋～4 軸ジョグ－  
4 軸ジョグ＋ボタン(3 軸スカラ仕様の場合は 
1 軸ジョグ－ 1 軸ジョグ＋～3 軸ジョグ－  
3 軸ジョグ＋ボタン)をタッチしてアクチュ

エーターを任意の位置へ移動させます。 

サーボ ON 
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ワーク座標系、ツール座標系 

 
各軸系 

 
※ ジョグ操作での速度（Vel）、加速度（Acc）、減速度（Dcl）の最大設定値は、 

［次ページ］を参照してください。 

XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD 時のみ表示。 
ティーチ画面で表示されている軸 No.が表示

されます。 

ジョグ操作時の Vel(速度)･Acc(加速度)･Dcl 
(減速度)をタッチパネルテンキーで入力しま

す。Inc(インチング距離)は 0.00 にします。 
また、この画面からインチング距離の設定も 
できます。 
ただし各軸系時は、Vel(速度)・Acc(加 
速度)・Dcl(減速度)の入力は、％値を入力し 
ます。 
戻るボタンタッチでティーチング画面に戻り、

ジョグ操作を行います。 

ジョグ速度変更 
ジョグ操作時のアクチュエーター移動速度など

を変更します。 
JVel ボタンをタッチします。 
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(2) インチング操作 

 
 
 
 
 

※ ジョグ操作およびインチング操作での速度（Vel）、加速度（Acc）、減速度（Dcl）の 
最大設定値は、以下のとおりです。 

XSEL2-TX 以外の場合 
◎スカラ用コントローラー1 台目のスカラ軸 ： ワーク座標系、ツール座標系 
・ 速度 ： 250mm/s 
・ 加速度 ： 全軸共通パラメーターNo.22 
・ 減速度 ： 全軸共通パラメーターNo.23 

◎スカラ用コントローラー2 台目のスカラ軸 ： ワーク座標系、ツール座標系 
・ 速度 ： 250mm/s 
・ 加速度 ： 全軸共通パラメーターNo.208 
・ 減速度 ： 全軸共通パラメーターNo.209 

◎スカラ用コントローラーの直交軸 
・ 速度 ： 250mm/s 
・ 加速度 ： 全軸共通パラメーターNo.203 
・ 減速度 ： 全軸共通パラメーターNo.204 

◎スカラ用コントローラー1 台目または 2 台目のスカラ軸 ： 各軸系 
・ 速度 ： 全軸共通パラメーターNo.35（入力範囲 1～10％） 
・ 加速度 ： 100％ 
・ 減速度 ： 100％ 

XSEL2-TX の場合 
◎スカラ用コントローラー1 台目のスカラ軸： ワーク座標系、ツール座標系 
・ 速度 ： 250mm/s 
・ 加速度 ： ロボットパラメーターNo.22 
・ 減速度 ： ロボットパラメーターNo.23 

◎スカラ用コントローラーの直交軸 
・ 速度 ： 250mm/s 
・ 加速度 ： 全軸共通パラメーターNo.22 
・ 減速度 ： 全軸共通パラメーターNo.23 

◎スカラ用コントローラー1 台目のスカラ軸 ： 各軸系 
・ 速度 ： ロボットパラメーターNo.35（入力範囲 1～10％） 
・ 加速度 ： 100％ 
・ 減速度 ： 100％ 

インチング距離 0.1mm 

インチング距離(ジョグボタンを 1 回押すごと

の移動距離)を設定します。 
ジョグ速度変更画面で、Inc(インチング距離)に

タッチパネルテンキーで数値入力します。数値

入力範囲は 0.01～1.00 です。単位：mm 
戻るボタンタッチでティーチング画面に戻り、

インチング操作を行います。 
ジョグボタンを 1 クリックすると、1 インチン

グ距離移動します。 
1 軸ジョグ＋～4 軸ジョグ＋ボタンをタッチす

ると座標プラス方向に、 
1 軸ジョグ－～4 軸ジョグ－ボタンをタッチす

ると座標マイナス方向にインチング移動します。 
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(2) インチング操作 

 
 
 
 
 

※ ジョグ操作およびインチング操作での速度（Vel）、加速度（Acc）、減速度（Dcl）の 
最大設定値は、以下のとおりです。 

XSEL2-TX 以外の場合 
◎スカラ用コントローラー1 台目のスカラ軸 ： ワーク座標系、ツール座標系 
・ 速度 ： 250mm/s 
・ 加速度 ： 全軸共通パラメーターNo.22 
・ 減速度 ： 全軸共通パラメーターNo.23 

◎スカラ用コントローラー2 台目のスカラ軸 ： ワーク座標系、ツール座標系 
・ 速度 ： 250mm/s 
・ 加速度 ： 全軸共通パラメーターNo.208 
・ 減速度 ： 全軸共通パラメーターNo.209 

◎スカラ用コントローラーの直交軸 
・ 速度 ： 250mm/s 
・ 加速度 ： 全軸共通パラメーターNo.203 
・ 減速度 ： 全軸共通パラメーターNo.204 

◎スカラ用コントローラー1 台目または 2 台目のスカラ軸 ： 各軸系 
・ 速度 ： 全軸共通パラメーターNo.35（入力範囲 1～10％） 
・ 加速度 ： 100％ 
・ 減速度 ： 100％ 

XSEL2-TX の場合 
◎スカラ用コントローラー1 台目のスカラ軸： ワーク座標系、ツール座標系 
・ 速度 ： 250mm/s 
・ 加速度 ： ロボットパラメーターNo.22 
・ 減速度 ： ロボットパラメーターNo.23 

◎スカラ用コントローラーの直交軸 
・ 速度 ： 250mm/s 
・ 加速度 ： 全軸共通パラメーターNo.22 
・ 減速度 ： 全軸共通パラメーターNo.23 

◎スカラ用コントローラー1 台目のスカラ軸 ： 各軸系 
・ 速度 ： ロボットパラメーターNo.35（入力範囲 1～10％） 
・ 加速度 ： 100％ 
・ 減速度 ： 100％ 

インチング距離 0.1mm 

インチング距離(ジョグボタンを 1 回押すごと

の移動距離)を設定します。 
ジョグ速度変更画面で、Inc(インチング距離)に

タッチパネルテンキーで数値入力します。数値

入力範囲は 0.01～1.00 です。単位：mm 
戻るボタンタッチでティーチング画面に戻り、

インチング操作を行います。 
ジョグボタンを 1 クリックすると、1 インチン

グ距離移動します。 
1 軸ジョグ＋～4 軸ジョグ＋ボタンをタッチす

ると座標プラス方向に、 
1 軸ジョグ－～4 軸ジョグ－ボタンをタッチす

ると座標マイナス方向にインチング移動します。 
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(3) サーボ OFF 状態での手動移動(ダイレクトティーチ) 

 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

サーボ ON/OFF ボタンをタッチした後、 
全軸サーボOFF ボタンをタッチし、サーボOFF
状態にします。 
非常停止ボタンを押します。 
 
非常停止入力画面 
戻るボタンタッチでティーチング画面に戻り

ます。 

サーボ OFF 

任意の位置へアクチュエーターを手動で動か

します。 

Z 軸・R 軸の手動による移動には、ブレーキ

を解除しなければなりません。そのためブ

レーキを解除した時に、先端に取付けた、ハ

ンドなどの質量により、Z 軸が下がってしま

う恐れがあります。 
Z 軸・R 軸の手動による教示は行わないでく

ださい。 

警告： 
手動による移動は、必ず非常停止ボタンが押

されている状態で行ってください。 
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(4) 腕系切替え 
現在の腕系を逆腕系に切替えます(右腕系→左腕系、左腕系→右腕系)。第 1 アームは動かず、第

2 アームが第 1 アームと真直ぐになる様に動きます。腕系切替えは、ティーチング画面上から行

います。 
 
ティーチング画面への遷移方法 
タッチパネル操作では編集→ポジション→ティーチ(スカラ) 
XSEL-RXD/SXD/RAXD/SAXD は編集→ポジション→ティーチ(Axis1-4) またはティーチ

(Axis5-8) 
 

 
 

 
 
 

 
 

腕系切替えを実行するか、しないかを選択しま

す。実行する場合は移動ボタンをタッチしま

す。 
実行しない場合は CANCEL ボタンをタッチし

ます。 

現在の腕系表示 

移動ボタンをタッチした場合、表示が現在位置

表示の画面に切替わり、第 2 アームが第 1 アー

ムと真直ぐになるまで動きます。 
動作完了後、現在の腕系表示が切替わります。 

サーボ ON/OFF ボタンをタッチした後、 
全軸サーボ ON ボタンをタッチしサーボ ON 状

態にします。 
腕系の変更ボタンをタッチします。 
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(4) 腕系切替え 
現在の腕系を逆腕系に切替えます(右腕系→左腕系、左腕系→右腕系)。第 1 アームは動かず、第

2 アームが第 1 アームと真直ぐになる様に動きます。腕系切替えは、ティーチング画面上から行

います。 
 
ティーチング画面への遷移方法 
タッチパネル操作では編集→ポジション→ティーチ(スカラ) 
XSEL-RXD/SXD/RAXD/SAXD は編集→ポジション→ティーチ(Axis1-4) またはティーチ

(Axis5-8) 
 

 
 

 
 
 

 
 

腕系切替えを実行するか、しないかを選択しま

す。実行する場合は移動ボタンをタッチしま

す。 
実行しない場合は CANCEL ボタンをタッチし

ます。 

現在の腕系表示 

移動ボタンをタッチした場合、表示が現在位置

表示の画面に切替わり、第 2 アームが第 1 アー

ムと真直ぐになるまで動きます。 
動作完了後、現在の腕系表示が切替わります。 

サーボ ON/OFF ボタンをタッチした後、 
全軸サーボ ON ボタンをタッチしサーボ ON 状

態にします。 
腕系の変更ボタンをタッチします。 
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(5) 現在位置をデータとして取込み 
あらかじめ、現在、選択されているワーク座標系 No.・ツール座標系 No.・腕系を確認して 
ください。 
(画面遷移：タッチパネルからは編集→ポジション→ティーチ(スカラ)→座標系設定 
XSEL-RXD/SXD/RAXD/SAXD 編集→ポジション→ティーチ(Axis1-4) またはティーチ(Axis5-8) →

座標系設定 
 

 
 

 

 

 
XSEL-RX/SX, RXD/SXD, RAX/SAX, RAXD/SAXD、MSEL-PCX/PGX、XSEL2-TX コントローラー

の場合、腕系をスキャンしてポジションデータに設定するかどうかを選択できます。 

 

3 軸スカラ仕様の場合、Axis1-4 の代わりに Axis1-3 と表示されます。また、XSEL-RXD/SXD, 
RAXD/SAXD にかぎり、Axis5-8 腕系取込みチェックボックスが表示されます。 
該当軸のチェックボックスにタッチしてチェック状態にして取込み設定を行います。チェック状

態の場合は再度チェックボックスにタッチすると非チェック状態となり取込みを行いません。 

ポジション No.入力欄にタッチしカーソルを表

示させタッチパネルテンキーで入力します。

(タッチパネルテンキーはキーボードボタン

タッチで表示) 
または Page Up Page Dn ボタンをタッチして

データの取込み先ポジション No.を選択しま

す。 

Axis 欄にカーソルがあるときに取込ボタンを

タッチすると、カーソルが位置している軸の現

在位置データが取込まれます。カーソル表示が

ないもしくは Axis 欄以外にカーソルがあると

きに取込ボタンをタッチすると全軸の現在位

置データが取込まれます。 
 

Axis1-4 腕系取込み選択 
Axis5-8 腕系取込み選択 

Axis 欄 

決定されたアクチュエーターの位置をポジションデータとしてティーチング画面に取込みます。 
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(6) コントローラー転送 
取込んだデータをコントローラーへ転送します。 

 

 
 
 

 
 

書き込みボタンによりデータをコントローラーへ転送しただけでは、電源再投入・ソフトウェア

リセットにより、編集した内容が元に戻ってしまいます※。ポジション編集画面より戻るボタン

でフラッシュ ROM 書き込み画面まで戻り、［8.1.2 フラッシュ ROM 書込み］を参考にフラッ

シュ ROM 書込みを行ってください。 
(※ コントローラーがデータを保持する仕組みを持っている場合を除きます。) 

 

ティーチング画面の状態で書き込みボタンに

タッチします。 
取込まれたデータをコントローラーのメモリー

に保存します。コントローラーへの転送が完了す

ると、ポジション No.は 1 インクリメントされま

す。 
コントローラーへ転送できるのは、表示中の 1 ポ

ジションデータです。複数のポジション No.の
データをまとめて転送することはできません。 

データを転送する前に PageUp PageDn 
戻るボタンをタッチして画面を切替えた場合、

入力データは無効となります。 
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(6) コントローラー転送 
取込んだデータをコントローラーへ転送します。 

 

 
 
 

 
 

書き込みボタンによりデータをコントローラーへ転送しただけでは、電源再投入・ソフトウェア

リセットにより、編集した内容が元に戻ってしまいます※。ポジション編集画面より戻るボタン

でフラッシュ ROM 書き込み画面まで戻り、［8.1.2 フラッシュ ROM 書込み］を参考にフラッ

シュ ROM 書込みを行ってください。 
(※ コントローラーがデータを保持する仕組みを持っている場合を除きます。) 

 

ティーチング画面の状態で書き込みボタンに

タッチします。 
取込まれたデータをコントローラーのメモリー

に保存します。コントローラーへの転送が完了す

ると、ポジション No.は 1 インクリメントされま

す。 
コントローラーへ転送できるのは、表示中の 1 ポ

ジションデータです。複数のポジション No.の
データをまとめて転送することはできません。 

データを転送する前に PageUp PageDn 
戻るボタンをタッチして画面を切替えた場合、

入力データは無効となります。 
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(7) I/O モニター 
①入出力モニター 

ティーチング画面の状態で In または Out ボタンをタッチします。入出力ポート対応機種の場

合、InOut ボタンをタッチすることにより入出力ポートをモニターすることができます。 
 
入力ポート 

 
 
出力ポート 

 

 
入出力ポート(対応機種のみ) 

 

 

ON OFF ボタンにタッチしてカーソル位置の出

力ポートを ON/OFF(1/0)させることができま

す。 

操作方法は出力ポートと同様です。 

デバッグフィルターについては、［14.2 入力

ポート］を参照してください。 
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(8) 移動 
コントローラーへ転送したポジションデータの位置へアクチュエーターを移動させます。 
(ティーチングしたポジションデータの位置確認) 

 
 

 

 
 
 
 
 

移動速度の確認または変更を行う場合には MVel ボタンにタッチし移動速度設定画面を開いてく

ださい。 
 

 

 
 
 
 
 
 
 

※ 速度（Vel）の最大設定値は、全軸共通パラメーターNo.35（入力範囲 1～10％）によります。 

移動させたいポジション No. 

ティーチング画面の状態で、移動させたいポジ

ション No.を選択します。 
サーボ ON/OFF ボタンをタッチした後、 
全軸サーボ ON ボタンをタッチし、サーボ ON
状態にします。 
サーボ ON/OFF の確認を行うには、現在位置画

面に切替えます。 
現在位置表示画面のポジション横の SV マーク

が水色になっている場合がサーボ ON 状態で

す。 
移動ボタンをタッチし、全軸移動をタッチする

と、移動を開始します。途中で停止させる場合

には停止ボタンをタッチします。 

タッチパネルテンキー(キーボードボタンタッ

チで表示)で変更データを入力します。変更後、

戻るボタンをタッチします。 

XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD のみ表示  
ティーチ画面の軸番号 

PTP速度MAX(軸別パラメーターNo.28)に対する

比率 

PTP 加速度 MAX(軸別パラメーターNo.134)に対

する比率 

PTP 減速度 MAX(軸別パラメーターNo.135)に対

する比率 
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(8) 移動 
コントローラーへ転送したポジションデータの位置へアクチュエーターを移動させます。 
(ティーチングしたポジションデータの位置確認) 

 
 

 

 
 
 
 
 

移動速度の確認または変更を行う場合には MVel ボタンにタッチし移動速度設定画面を開いてく

ださい。 
 

 

 
 
 
 
 
 
 

※ 速度（Vel）の最大設定値は、全軸共通パラメーターNo.35（入力範囲 1～10％）によります。 

移動させたいポジション No. 

ティーチング画面の状態で、移動させたいポジ

ション No.を選択します。 
サーボ ON/OFF ボタンをタッチした後、 
全軸サーボ ON ボタンをタッチし、サーボ ON
状態にします。 
サーボ ON/OFF の確認を行うには、現在位置画

面に切替えます。 
現在位置表示画面のポジション横の SV マーク

が水色になっている場合がサーボ ON 状態で

す。 
移動ボタンをタッチし、全軸移動をタッチする

と、移動を開始します。途中で停止させる場合

には停止ボタンをタッチします。 

タッチパネルテンキー(キーボードボタンタッ

チで表示)で変更データを入力します。変更後、

戻るボタンをタッチします。 

XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD のみ表示  
ティーチ画面の軸番号 

PTP速度MAX(軸別パラメーターNo.28)に対する

比率 

PTP 加速度 MAX(軸別パラメーターNo.134)に対

する比率 

PTP 減速度 MAX(軸別パラメーターNo.135)に対

する比率 
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(9) 連続移動 
コントローラーへ転送したポジションデータの位置へアクチュエーターを連続して移動させます。 

 

 
 
 

 

 

 

 

 

最初に移動させたいポジション No. 
ティーチング画面の状態で、テンキーや 
Page Up Page Dn ボタンを使って最初に移動

させたいポジション No.を選択します。 
サーボ ON/OFF ボタンをタッチした後、 
全軸サーボ ON ボタンをタッチしサーボ ON 状

態にします。 
サーボ ON/OFF の確認を行うには現在位置ボ

タンにタッチします。 
現在位置表示画面のポジション横の SV 表示が

水色になっている場合がサーボ ON 状態です。 
 

連続移動ボタンにタッチします。 

連続移動モードになると連続移動ボタンの背

景色が濃い色に変化します。 

移動速度の確認または変更をする場合には

MVel ボタンにタッチし、速度などの変更画面に

移行させます。 

変更・確認後、戻るボタンをタッチし、1 つ前

の画面に戻ります。 

移動ボタンをタッチした後、全軸移動(＋)また

は全軸移動(－)をタッチすると、アクチュエー

ターが連続移動を開始します。 
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(10) ジャンプ移動 
コントローラーへ転送済みのポジションデータの位置へ、アクチュエーターをジャンプ(アーチ

モーション)動作で移動させます。通常の移動・連続移動の前後に、Z 軸の上昇・下降を行います。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

動作順序 
①現在位置から Z 軸を最上位置(Z＝0)まで上げます。(Z 軸のみ動作) 
②Z 軸は最上位置のまま、目標位置の上方まで PTP 動作で移動します。(X、Y、R 軸のみ動作) 
③目標位置まで下降します。(Z 軸のみ動作)Z 軸オフセット量を設定した場合には、 

その分 Z 軸は目標位置の手前(上方)で停止します。 
Z 軸オフセット量：Z 軸を目標位置の何 mm 手前で停止させるかを指定します。 

マイナス値は入力できません。 
(例) Z 軸の目標位置が 100.000mm、 

Z 軸オフセット量が 30.000mm の場合、 
Z 軸は 70.000mm の位置で停止します。 

 
 

ジャンプ設定はティーチング画面上から行います。 
 

 

 

Jump 変更ボタンをタッチします。 
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(10) ジャンプ移動 
コントローラーへ転送済みのポジションデータの位置へ、アクチュエーターをジャンプ(アーチ

モーション)動作で移動させます。通常の移動・連続移動の前後に、Z 軸の上昇・下降を行います。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

動作順序 
①現在位置から Z 軸を最上位置(Z＝0)まで上げます。(Z 軸のみ動作) 
②Z 軸は最上位置のまま、目標位置の上方まで PTP 動作で移動します。(X、Y、R 軸のみ動作) 
③目標位置まで下降します。(Z 軸のみ動作)Z 軸オフセット量を設定した場合には、 

その分 Z 軸は目標位置の手前(上方)で停止します。 
Z 軸オフセット量：Z 軸を目標位置の何 mm 手前で停止させるかを指定します。 

マイナス値は入力できません。 
(例) Z 軸の目標位置が 100.000mm、 

Z 軸オフセット量が 30.000mm の場合、 
Z 軸は 70.000mm の位置で停止します。 

 
 

ジャンプ設定はティーチング画面上から行います。 
 

 

 

Jump 変更ボタンをタッチします。 
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ジャンプ動作の有効/無効の設定は、 
ジャンプ動作するのチェックボックスをタッ

チしてチェックを入れたりはずしたりします。 

XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD のみ表示  
ティーチ画面の軸番号 

Z 軸オフセット量を入力します。Z 軸目標位置

座標に対するオフセット量〔mm〕を入力しま

す。 

設定値はティーチングボックスのリセット

または再接続を行うまで有効です。 

戻るボタンをタッチしてティーチング画面に

戻ります。目標ポジション No.を選択後、移動

ボタンをタッチし、全軸移動ボタンをタッチす

るとジャンプ動作を開始します。 
ジャンプ動作有効時は Jump:の右側が‘ON’に

切替わります。(無効時は‘OFF’) 
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(11) ユーザー指定出力ポート操作 
パラメーターに設定した出力ポートを、容易に ON/OFF 操作できます。ティーチング画面(また

はティーチングの現在位置表示画面)の状態で、ユーザーボタンをタッチします。ティーチング

画面の場合は自動的に現在位置表示画面に切替わります。 

 

ユーザーボタンをタッチした場合 
(A) ユーザー指定出力ポートステータス 

ユーザー指定出力ポートの状態を‘1’(＝ON)、‘0’(＝OFF)で表示します。 
(指定先頭ポートから指定ポート数分の状態を左から順に表示) 

(B) ユーザー指定出力ポート操作パネルウィンドウ 
ユーザー指定出力ポートの ON/OFF 操作を行うためのパネルウィンドウです。 
ユーザー指定出力ポートの先頭から‘Usr1’、‘Usr2’、‘Usr3’…の順に指定ポート個数分割

付けられます。 
Usr1～Usr8 ボタンをタッチすることにより、おのおのの出力ポートを ON/OFF 操作できま

す。 
(ポート状態表示が‘0’(OFF)の時はポート ON 指令、ポート状態表示が‘1’(ON)の時は

ポート OFF 指令を行います。) 
本パネルウィンドウを閉じるには、右上の×にタッチします。 

 
① ユーザー指定出力ポートパラメーター設定 

パラメーター設定の操作方法については、［第 13 章 パラメーター編集］を参考にしてください。 
次のパラメーターにより、先頭ポート No.およびポート数を設定します。 
・ポート数 

I/O パラメーターNo.74「QntPrtUsrOut」(TP ユーザー出力ポート使用数(ハンドなど)) 
・先頭ポート No. 

I/O パラメーターNo.75「TopNo.UseOut」(TP ユーザー出力ポート開始 No.(ハンドなど)) 

 
(設定例)先頭ポート No.=308、ポート数=8 と設定した場合、 

‘Usr1’・・・出力ポート 308 
‘Usr2’・・・出力ポート 309 
‘Usr3’・・・出力ポート 310 
‘Usr4’・・・出力ポート 311 
‘Usr5’・・・出力ポート 312 
‘Usr6’・・・出力ポート 313 
‘Usr7’・・・出力ポート 314 
‘Usr8’・・・出力ポート 315 

(B) 

(A) 
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(11) ユーザー指定出力ポート操作 
パラメーターに設定した出力ポートを、容易に ON/OFF 操作できます。ティーチング画面(また

はティーチングの現在位置表示画面)の状態で、ユーザーボタンをタッチします。ティーチング

画面の場合は自動的に現在位置表示画面に切替わります。 

 

ユーザーボタンをタッチした場合 
(A) ユーザー指定出力ポートステータス 

ユーザー指定出力ポートの状態を‘1’(＝ON)、‘0’(＝OFF)で表示します。 
(指定先頭ポートから指定ポート数分の状態を左から順に表示) 

(B) ユーザー指定出力ポート操作パネルウィンドウ 
ユーザー指定出力ポートの ON/OFF 操作を行うためのパネルウィンドウです。 
ユーザー指定出力ポートの先頭から‘Usr1’、‘Usr2’、‘Usr3’…の順に指定ポート個数分割

付けられます。 
Usr1～Usr8 ボタンをタッチすることにより、おのおのの出力ポートを ON/OFF 操作できま

す。 
(ポート状態表示が‘0’(OFF)の時はポート ON 指令、ポート状態表示が‘1’(ON)の時は

ポート OFF 指令を行います。) 
本パネルウィンドウを閉じるには、右上の×にタッチします。 

 
① ユーザー指定出力ポートパラメーター設定 

パラメーター設定の操作方法については、［第 13 章 パラメーター編集］を参考にしてください。 
次のパラメーターにより、先頭ポート No.およびポート数を設定します。 
・ポート数 

I/O パラメーターNo.74「QntPrtUsrOut」(TP ユーザー出力ポート使用数(ハンドなど)) 
・先頭ポート No. 

I/O パラメーターNo.75「TopNo.UseOut」(TP ユーザー出力ポート開始 No.(ハンドなど)) 

 
(設定例)先頭ポート No.=308、ポート数=8 と設定した場合、 

‘Usr1’・・・出力ポート 308 
‘Usr2’・・・出力ポート 309 
‘Usr3’・・・出力ポート 310 
‘Usr4’・・・出力ポート 311 
‘Usr5’・・・出力ポート 312 
‘Usr6’・・・出力ポート 313 
‘Usr7’・・・出力ポート 314 
‘Usr8’・・・出力ポート 315 

(B) 

(A) 
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(12) 腕系の設定 
XSEL-RX/SX, RXD/SXD, RAX/SAX, RAXD/SAXD、MSEL-PCX/PGX、XSEL2-TX コントローラー

の場合、ポジションデータに腕系の設定ができます。 
 

 

 
(13) ポジション移動種別変更(対応機種のみ) 

ポジション移動中の動作種別(CP/PTP)を指定することができます。 
 

 
 
(14) ブレーキ制御(対応機種のみ) 

ブレーキ制御対応機種に接続している場合、ブレーキ制御ボタンが表示され、タッチすると 
ブレーキ制御画面に遷移します。 

 

 
 

現在表示されている軸 Axis1-4(3 軸スカラ仕様

時は Axis1-3)または Axis5-8(Axis5-8 は

XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD のみ)の腕系設

定ができます。Arm 欄をタッチしカーソル表示

させます。 
入力の方法は［8.1.1 の【目標腕系データ(Arm1
または Arm)、(Arm2)の入力】］を参照してくだ

さい。 
 

移動開始前に「ポジション移動種別」ラベルの

変更ボタンをタッチして、次移動の動作種別を

選択してください。移動中，連続移動中は、 
変更することができません。 
スカラ軸の初期値は、PTP 動作となります。 
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有効軸のブレーキ操作ボタンと状態が表示されます。 

 
 

 
 

 

 
 

 
 

数軸グループを設定している場合、 
軸グループ No.1，軸グループ No.2 ボタンで、

ブレーキ制御する軸の軸グループを選択しま

す。複数軸グループを設定していない場合は、

本ボタンを表示しません。 

ブレーキロック状態の軸を強制リリースする場

合、ブレーキ操作列にあるリリースボタンを

タッチしてください。 

確認画面に遷移しますので、内容を確認後、 
強制リリースする場合は、OK ボタンを、中止

する場合は、キャンセルボタンをタッチしてく

ださい。 

ブレーキをロックする場合は、ロックする軸

No.がサーボ OFF であることを確認後、ブレー

キ操作列にあるロックボタンをタッチしてく

ださい。ロックすると、ブレーキ状態を「ロッ

ク」と表示します。 
サーボ ON の場合は、戻るボタンでティーチ画

面に戻り、サーボ OFF 後、再入してロックをか

けてください。 

警告：ブレーキ強制リリース時の注意点 
① 可動部の落下により、けがやアクチュエーター本体、ワークまたは装置などの破損の原因とな

る場合があります。十分に注意して行ってください。 

② 作業完了後、必ずブレーキをロックし、ブレーキ制御を通常状態に戻してください。 

③ サーボオン時、および、メニュー画面に戻る時に、自動的にブレーキ制御が通常状態になります。 
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有効軸のブレーキ操作ボタンと状態が表示されます。 

 
 

 
 

 

 
 

 
 

数軸グループを設定している場合、 
軸グループ No.1，軸グループ No.2 ボタンで、

ブレーキ制御する軸の軸グループを選択しま

す。複数軸グループを設定していない場合は、

本ボタンを表示しません。 

ブレーキロック状態の軸を強制リリースする場

合、ブレーキ操作列にあるリリースボタンを

タッチしてください。 

確認画面に遷移しますので、内容を確認後、 
強制リリースする場合は、OK ボタンを、中止

する場合は、キャンセルボタンをタッチしてく

ださい。 

ブレーキをロックする場合は、ロックする軸

No.がサーボ OFF であることを確認後、ブレー

キ操作列にあるロックボタンをタッチしてく

ださい。ロックすると、ブレーキ状態を「ロッ

ク」と表示します。 
サーボ ON の場合は、戻るボタンでティーチ画

面に戻り、サーボ OFF 後、再入してロックをか

けてください。 

警告：ブレーキ強制リリース時の注意点 
① 可動部の落下により、けがやアクチュエーター本体、ワークまたは装置などの破損の原因とな

る場合があります。十分に注意して行ってください。 

② 作業完了後、必ずブレーキをロックし、ブレーキ制御を通常状態に戻してください。 

③ サーボオン時、および、メニュー画面に戻る時に、自動的にブレーキ制御が通常状態になります。 
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8.3.4 ティーチング入力例 
ポジション No.10 にジョグ操作、ポジション No.11 にサーボ OFF 状態での手動移動(ダイレクト

ティーチ)によるデータ入力を行います。 
No. 操作   
1 編集ボタンにタッチ。 

 

 
 

2 ポジションボタンにタッ

チ。 

 

 

3 ティーチ(スカラ)ボタン

にタッチ。 

 

XSEL-KX にはティーチ

(直交)はありません。 
 

4 タッチパネルの Page Up 
Page Dn ボタンを使用す

るかソフトウェアテン

キーでポジション No.に
10を入力しENTで決定し

ます。 

 

 

5 サーボ ON/OFF ボタンを

タッチした後 
全軸サーボ ON ボタンを

タッチしサーボ ON 状態

にします。 
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No. 操作   
6 ジョグボタン 1 軸ジョグ－ 

1 軸ジョグ＋ ～ 
4軸ジョグ－ 4軸ジョグ＋

をタッチしてロボットを任

意の位置へ移動させます。 

 

 

7 取込ボタンにタッチする

とカーソルがある位置の

軸 No.の現在位置が入力

画面に取込まれます。入力

画面ボタンをタッチして

データが取込まれたこと

を確認してください。 
 

ジョグ座標系が各軸系

(「A」表示のときは現在

位置取込みを行うこと

はできません。) 

8 Axis2の入力エリアをタッ

チしカーソルを次の軸に

移動させ、取込ボタンに

タッチします。 

 

 

9 同様に Z 軸・R 軸のデータ

も取込みます。 

 

 

10 書き込みボタンをタッチ

してポジションデータを

コントローラーへ転送し

ます。 
ポジションは No.11 へ進

みます。 

 

データを転送する前に

Page Up Page Dn ボタ

ンなどで画面を切替え

た場合、入力データは無

効となります。 
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No. 操作   
6 ジョグボタン 1 軸ジョグ－ 

1 軸ジョグ＋ ～ 
4軸ジョグ－ 4軸ジョグ＋

をタッチしてロボットを任

意の位置へ移動させます。 

 

 

7 取込ボタンにタッチする

とカーソルがある位置の

軸 No.の現在位置が入力

画面に取込まれます。入力

画面ボタンをタッチして

データが取込まれたこと

を確認してください。 
 

ジョグ座標系が各軸系

(「A」表示のときは現在

位置取込みを行うこと

はできません。) 

8 Axis2の入力エリアをタッ

チしカーソルを次の軸に

移動させ、取込ボタンに

タッチします。 

 

 

9 同様に Z 軸・R 軸のデータ

も取込みます。 

 

 

10 書き込みボタンをタッチ

してポジションデータを

コントローラーへ転送し

ます。 
ポジションは No.11 へ進

みます。 

 

データを転送する前に

Page Up Page Dn ボタ

ンなどで画面を切替え

た場合、入力データは無

効となります。 
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No. 操作   
11 サーボ ON/OFF ボタンを

タッチした後、 
全軸サーボ OFF ボタンを

タッチしサーボ OFF 状態

にします。 

 

 

12 非常停止ボタンを押しま

す。 
戻るボタンにタッチしま

す。 

 

 

警告： 
手動による移動は、必

ず非常停止ボタンが

押されている状態で

行ってください。 
 
Z 軸・R 軸の手動による

移動には、ブレーキを解

除しなければなりませ

ん。そのためブレーキを

解除した時に、先端に取

付けた、ハンドなどの質

量により、Z 軸が下がっ

てしまう恐れがありま

す。 
Z 軸・R 軸の手動による

教示は行わないでくだ

さい。 
13 現在位置ボタンにタッチ

してサーボ OFF を確認し

てください。 
各軸を手動で任意の位置

に移動させます。 

 

 

14 取込ボタンをタッチする

とカーソルがある位置の

軸 No.の現在位置が入力

画面に取込まれます。 

 

 

サーボ OFF 
 
サーボ ON 時は

水色になります。 
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No. 操作   
15 Axis2 入力欄にタッチし

カーソル位置を次の軸に

移動させ、取込ボタンを

タッチします。 

 

 

16 同様に Z 軸・R 軸のデータ

も取込みます。 

 

 

17 書き込みボタンにタッチ

してポジションデータを

コントローラーへ転送し

ます。 
ポジションはNo.12に進み

ます。 

 

データを転送する前に

Page Up Page Dn ボタ

ンなどで画面を切替え

た場合、入力データは無

効となります。 

18 ティーチングによるポジ

ションデータ入力を終了

します。 
戻るボタンをタッチしま

す。 

 

 

19 戻るボタンをタッチしま

す。 

 

これ以降の図は非常停

止解除状態です。 
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No. 操作   
15 Axis2 入力欄にタッチし

カーソル位置を次の軸に

移動させ、取込ボタンを

タッチします。 

 

 

16 同様に Z 軸・R 軸のデータ

も取込みます。 

 

 

17 書き込みボタンにタッチ

してポジションデータを

コントローラーへ転送し

ます。 
ポジションはNo.12に進み

ます。 

 

データを転送する前に

Page Up Page Dn ボタ

ンなどで画面を切替え

た場合、入力データは無

効となります。 

18 ティーチングによるポジ

ションデータ入力を終了

します。 
戻るボタンをタッチしま

す。 

 

 

19 戻るボタンをタッチしま

す。 

 

これ以降の図は非常停

止解除状態です。 
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No. 操作   
20 戻るボタンをタッチしま

す。 

 

 

21 フラッシュROMにデータ

を書込む場合は 
はいボタンにタッチしま

す。書込まない場合は 
いいえボタンにタッチし

ます。 

 

 

22 フラッシュROM書込み中

は‘FROM 書き込み中．．．’

が点滅します。 

 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントト

ロローーララーーのの電電源源をを切切らら

なないいででくくだだささいい。。 

23 フラッシュROM書込み完

了です。 
OK ボタンにタッチして

ください。編集メニューに

戻ります。 

 

 

24  
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8.4 直交型 6 軸構成軸のティーチング 
RSEL 直交型 6 軸構成軸 

 
8.4.1 ティーチング 

ポジションデータの入力方法としてティーチング(アクチュエーターを任意の位置へ移動させ、そ

のアクチュエーターの現在位置をデータとして取込む方法)があります。 
アクチュエーターを任意の位置に移動させる方法にはジョグ操作・インチング操作があります。 
ティーチングの基本的な流れは、下記の様になります。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①～③を繰返し、ティーチングによるポジションデータの入力を行います。 
ティーチングはティーチング画面を中心に行います。 

 
 

 
 
 
 

 

①アクチュエーターを移動させます(ジョグ操作・インチング操作)。データ入力するポジション

No.と軸 No.を選定します。 

②アクチュエーターの現在位置をティーチング画面へ取込みます。 

③データをコントローラーへ転送します。 

メニュー画面で編集ボタンをタッチします。 

編集画面でポジションボタンをタッチします。 
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8.4 直交型 6 軸構成軸のティーチング 
RSEL 直交型 6 軸構成軸 

 
8.4.1 ティーチング 

ポジションデータの入力方法としてティーチング(アクチュエーターを任意の位置へ移動させ、そ

のアクチュエーターの現在位置をデータとして取込む方法)があります。 
アクチュエーターを任意の位置に移動させる方法にはジョグ操作・インチング操作があります。 
ティーチングの基本的な流れは、下記の様になります。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①～③を繰返し、ティーチングによるポジションデータの入力を行います。 
ティーチングはティーチング画面を中心に行います。 

 
 

 
 
 
 

 

①アクチュエーターを移動させます(ジョグ操作・インチング操作)。データ入力するポジション

No.と軸 No.を選定します。 

②アクチュエーターの現在位置をティーチング画面へ取込みます。 

③データをコントローラーへ転送します。 

メニュー画面で編集ボタンをタッチします。 

編集画面でポジションボタンをタッチします。 
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軸 No.割付け機能(［15.17 軸 No.割付け］参照)により複数軸グループを有効とする軸 No.割付け

を行った場合、ティーチボタンタッチ後、軸グループ選択画面が表示されます。軸グループ No.
ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 
 

 
 

 

ポジションメニュー画面でティーチボタンを

タッチします。 

ティーチ画面が表示されます。 

ティーチボタンタッチ後、軸グループ選択画面

が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 

ティーチ画面が表示されます。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示

されます。 
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各表示エリアの説明 
ポジション No. 現在表示中ポジション No. 
SV マーク 各軸のサーボ ON 状態(水色：サーボ ON/黒色：サーボ OFF) 
Axis1-6 (X-Rz) 1～6 軸ポジションデータ 

座標系に応じてラベルが切替わります。 

(入力画面：ポジションタイプ、現在位置画面：ジョグ座標系) 

直交座標時、X-Rz 表示。各軸座標時、Axis1-6 表示 

Vel 速度 
Acc 加速度 
Dcl 減速度 
ポジションタイプ ポジションタイプ指定(直交座標または各軸座標) 
手首形態 手首形態指定(Flip/NonFlip/指定なし) 

ポジションタイプが直交座標の場合のみ指定可能です。 

出力ファンクション ポジション出力操作機能の出力ファンクション 
現在手首形態 現在の手首形態 
ジョグ座標系 ジョグ操作時の座標系 

Wn : ワーク座標系。n はワーク座標系 No.(0 はベース座標系) 

Tn : ツール座標系。n はツール座標系 No. 
A  : 各軸系 

 
各タッチパネルボタンの説明 
現在位置 ：入力データ画面と現在位置表示との切替えを行います。 
取込 ：現在位置を画面に取込みます。Axis1～6(X～Rz)にカーソルがある場合はそ

の軸、それ以外にカーソルがある場合またはカーソル表示がない場合は 1～
6 軸(X～Rz)全軸分取込みます。 
単軸取込みは、ポジションデータ、手首形態を取込みます。 
ただし、ポジションデータなし(Axis1～6(X～Rz)がすべて空欄)、またはポ

ジションタイプとジョグ座標系が一致している場合のみ取込み可能です。 
ポジションデータなしの場合、ジョグ座標系をポジションタイプとして取込

みます。 
全軸取込みは、ポジションデータ、手首形態、座標系を取込みます。 
(ジョグ座標系をポジションタイプとして取込みます。) 

クリアー ：表示しているポジション No.の全軸データをクリアーします。 
ジョグ座標系変更 ：ジョグ操作時の座標系を切替えます。 
座標系設定 ：座標系 No.の選択を行います。 
軸切り替え ：付加軸ありの場合、表示軸を切替えます。 

ジョグ速度 ：ジョグ速度などを設定します。 
モニター ：モニターメニューをポップアップ表示します。 

(入力ポート/出力ポート/入出力ポート) 
項目選択後、各種モニター画面に切替わります。 

ユーザー ：出力ポート(パラメーターに設定した、連続した最大 8 点)を ON/OFF し

ます。(あらかじめ I/O パラメーターNo.74、75 の設定が必要です。) 
 
 



8.
ポ
ジ
シ
ョ
ン
編
集

 

8-70  MJ0377-8A 

各表示エリアの説明 
ポジション No. 現在表示中ポジション No. 
SV マーク 各軸のサーボ ON 状態(水色：サーボ ON/黒色：サーボ OFF) 
Axis1-6 (X-Rz) 1～6 軸ポジションデータ 

座標系に応じてラベルが切替わります。 

(入力画面：ポジションタイプ、現在位置画面：ジョグ座標系) 

直交座標時、X-Rz 表示。各軸座標時、Axis1-6 表示 

Vel 速度 
Acc 加速度 
Dcl 減速度 
ポジションタイプ ポジションタイプ指定(直交座標または各軸座標) 
手首形態 手首形態指定(Flip/NonFlip/指定なし) 

ポジションタイプが直交座標の場合のみ指定可能です。 

出力ファンクション ポジション出力操作機能の出力ファンクション 
現在手首形態 現在の手首形態 
ジョグ座標系 ジョグ操作時の座標系 

Wn : ワーク座標系。n はワーク座標系 No.(0 はベース座標系) 

Tn : ツール座標系。n はツール座標系 No. 
A  : 各軸系 

 
各タッチパネルボタンの説明 
現在位置 ：入力データ画面と現在位置表示との切替えを行います。 
取込 ：現在位置を画面に取込みます。Axis1～6(X～Rz)にカーソルがある場合はそ

の軸、それ以外にカーソルがある場合またはカーソル表示がない場合は 1～
6 軸(X～Rz)全軸分取込みます。 
単軸取込みは、ポジションデータ、手首形態を取込みます。 
ただし、ポジションデータなし(Axis1～6(X～Rz)がすべて空欄)、またはポ

ジションタイプとジョグ座標系が一致している場合のみ取込み可能です。 
ポジションデータなしの場合、ジョグ座標系をポジションタイプとして取込

みます。 
全軸取込みは、ポジションデータ、手首形態、座標系を取込みます。 
(ジョグ座標系をポジションタイプとして取込みます。) 

クリアー ：表示しているポジション No.の全軸データをクリアーします。 
ジョグ座標系変更 ：ジョグ操作時の座標系を切替えます。 
座標系設定 ：座標系 No.の選択を行います。 
軸切り替え ：付加軸ありの場合、表示軸を切替えます。 

ジョグ速度 ：ジョグ速度などを設定します。 
モニター ：モニターメニューをポップアップ表示します。 

(入力ポート/出力ポート/入出力ポート) 
項目選択後、各種モニター画面に切替わります。 

ユーザー ：出力ポート(パラメーターに設定した、連続した最大 8 点)を ON/OFF し

ます。(あらかじめ I/O パラメーターNo.74、75 の設定が必要です。) 
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8.4.2 ジョグ移動方向と座標系 
 

(1) ジョグボタンと移動方向 
ジョグ操作時の移動方向は、選択されている座標系 No.により変わります。 
出荷時は、ベース座標系(ワーク座標系 No.0)・ツール座標系 No.0 の状態です。 
座標系データの設定については、［第 11 章 座標系データ編集］を参照してください。 
 
①ベース座標系上でのジョグ動作 

ベース座標系上でのジョグボタンと移動方向は、下図の様になります。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ジョグ動作時の座標系の切

替えは変更ボタンタッチで

行います 

ベース座標系(ワーク座標系 No.0)上でのジョグ移動 

入力データ画面と現在位置表

示の切替えは入力画面 
ボタンタッチで行います 
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②ワーク座標系上でのジョグ動作 
例)ワーク座標系 No.1 上でのジョグボタンと移動方向は、下図の様になります。 
ワーク座標系 No.1 のオフセット量は、Xofw1=150、Yofw1=200、Zofw1=0、Rxofw1=0、 
Ryofw1=0、Rzofw1=30 になります。 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ジョグ動作時の座標系の切

替えは変更ボタンタッチで

行います 

ワーク座標系 No.1 上でのジョグ移動 

入力データ画面と現在位置表

示の切替えは入力画面 
ボタンタッチで行います 
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②ワーク座標系上でのジョグ動作 
例)ワーク座標系 No.1 上でのジョグボタンと移動方向は、下図の様になります。 
ワーク座標系 No.1 のオフセット量は、Xofw1=150、Yofw1=200、Zofw1=0、Rxofw1=0、 
Ryofw1=0、Rzofw1=30 になります。 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ジョグ動作時の座標系の切

替えは変更ボタンタッチで

行います 

ワーク座標系 No.1 上でのジョグ移動 

入力データ画面と現在位置表

示の切替えは入力画面 
ボタンタッチで行います 
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③ツール座標系上でのジョグ動作 
例)ツール座標系 No.1 上でのジョグボタンと移動方向は、下図の様になります。 
ツール座標系 No.1 のオフセット量は、Xoft1=0、Yoft1=20、Zoft1=50、Rxoft1=0、 
Ryoft1=0、Rzoft1=-45 になります。 

 

 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ジョグ動作時の座標系の切

替えは変更ボタンタッチで

行います 

ツール座標系 No.1 上でのジョグ移動 

入力データ画面と現在位置表

示の切替えは入力画面ボタ

ンタッチで行います 
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④各軸系でのジョグ動作(各アクチュエーターごとのジョグ動作) 
各軸系でのジョグボタンと移動方向は、下図の様になります。 

 
CRS-XB□ の場合 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

CRS-XZ□Y の場合 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

各軸系上でのジョグ移動 

ジョグ動作時の座標系の切

替えは変更ボタンタッチで

行います 

入力データ画面と現在位置表

示の切替えは入力画面 
ボタンタッチで行います 
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④各軸系でのジョグ動作(各アクチュエーターごとのジョグ動作) 
各軸系でのジョグボタンと移動方向は、下図の様になります。 

 
CRS-XB□ の場合 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

CRS-XZ□Y の場合 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

各軸系上でのジョグ移動 

ジョグ動作時の座標系の切

替えは変更ボタンタッチで

行います 

入力データ画面と現在位置表

示の切替えは入力画面 
ボタンタッチで行います 
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(2) 座標系 No.の選択 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

座標系設定ボタンをタッチします。 

ワーク座標系 No.を入力します 

ツール座標系 No.を入力します 

ワーク座標系 No.1、ツール座標系 No.1 を選択

した画面です。 
戻るボタンをタッチしティーチング画面に戻

ります。 

表示される座標値はワーク座標系 No.1 上の、

ツール座標系 No.1 のツール先端位置になりま

す。 
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8.4.3 アクチュエーター操作 
 

ティーチングボックスを使用して、アクチュエーターのジョグ動作や入力(転送)済みポジション

データへの移動などを行います。 
アクチュエーター操作は、ティーチング画面上から行います。 
 

ティーチング画面への遷移方法 
タッチパネル操作では編集→ポジション→ティーチ 

 
(1) ジョグ操作 

 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

現在位置(入力画面)ボタン 

ティーチング画面の状態で、サーボ ON/OFF タ

ブをタッチした後、全軸サーボ ON ボタンを

タッチし、サーボ ON 状態にします。 
※ サーボ ON/OFF は全軸一括で操作します 
※ 全軸サーボ ON ボタンがない場合、全軸一

括/個別ボタンをタッチし、表示を切替えて

ください 
 
サーボ ON/OFF の状態は SV マークで確認でき

ます(水色：サーボ ON、黒色：サーボ OFF)。 

動作させる前に、選択されているジョグ動作座 
標系を確認してください。 
 
ジョグタブをタッチした後、1 軸ジョグ- 1 軸

ジョグ+～6 軸ジョグ- 6 軸ジョグ+ボタン、ま

たは X ジョグ- X ジョグ+～Rz ジョグ- Rz ジョ

グ+ボタンをタッチしてアクチュエーターを任

意の位置へ移動させます。 
※ ジョグは軸ごと(座標軸ごと)に操作します 
※ 軸ごと（座標軸ごと）のボタンがない場合、

全軸一括/個別ボタンをタッチし、表示を切

替えてください 
 

SV マーク 

SV マーク 
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8.4.3 アクチュエーター操作 
 

ティーチングボックスを使用して、アクチュエーターのジョグ動作や入力(転送)済みポジション

データへの移動などを行います。 
アクチュエーター操作は、ティーチング画面上から行います。 
 

ティーチング画面への遷移方法 
タッチパネル操作では編集→ポジション→ティーチ 

 
(1) ジョグ操作 

 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

現在位置(入力画面)ボタン 

ティーチング画面の状態で、サーボ ON/OFF タ

ブをタッチした後、全軸サーボ ON ボタンを

タッチし、サーボ ON 状態にします。 
※ サーボ ON/OFF は全軸一括で操作します 
※ 全軸サーボ ON ボタンがない場合、全軸一

括/個別ボタンをタッチし、表示を切替えて

ください 
 
サーボ ON/OFF の状態は SV マークで確認でき

ます(水色：サーボ ON、黒色：サーボ OFF)。 

動作させる前に、選択されているジョグ動作座 
標系を確認してください。 
 
ジョグタブをタッチした後、1 軸ジョグ- 1 軸

ジョグ+～6 軸ジョグ- 6 軸ジョグ+ボタン、ま

たは X ジョグ- X ジョグ+～Rz ジョグ- Rz ジョ

グ+ボタンをタッチしてアクチュエーターを任

意の位置へ移動させます。 
※ ジョグは軸ごと(座標軸ごと)に操作します 
※ 軸ごと（座標軸ごと）のボタンがない場合、

全軸一括/個別ボタンをタッチし、表示を切

替えてください 
 

SV マーク 

SV マーク 
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(2) インチング操作 
 

 

 
 
 
 

ジョグ速度変更 
ジョグ操作時のアクチュエーター移動速度など

を変更します。 
ジョグ速度ボタンをタッチします。 

ジョグ操作時の Vel(速度) ･Acc(加速度) ･

Dcl(減速度)をタッチパネルテンキーで入力し

ます。Inc(インチング距離)は 0.00 にします。

(タッチパネルテンキーはキーボードボタンを

タッチして開きます) 
また、この画面から、インチング距離の設定も

できます。 
戻るボタンにタッチしてティーチング画面に

戻り、ジョグ操作を行います。 

ジョグ速度 

インチング距離 

インチング距離(ジョグボタンを 1 回タッチす

るごとの移動距離)を設定します。 
ジョグ速度変更画面で、Inc(インチング距離) 
に数値入力します。(タッチパネルテンキーは

キーボードボタンをタッチして開きます) 
数値入力範囲は 0.01～1.00 です。単位：mm 
戻るボタンにタッチしてティーチング画面に

戻り、インチング操作を行います。 
 



8.
ポ
ジ
シ
ョ
ン
編
集

 

8-78  MJ0377-8A 

(3) 現在位置をデータとして取込み 
あらかじめ、現在、選択されているワーク座標系 No.・ツール座標系 No.を確認してください。 
(画面遷移：タッチパネルからは編集→ポジション→ティーチ→座標系設定) 
 

 
 
 

 

 
 

 

 
 
 
 
 
 

 

決定されたアクチュエーターの位置をポジションデータとしてティーチング画

面に取込みます。 

データ取込み先ポジション No.を指定します。 
ポジション No.入力欄にタッチしカーソルを表

示させタッチパネルテンキーで入力します。

(タッチパネルテンキーはキーボードボタン

タッチで表示) 
または Page Up Page Dn ボタンをタッチして

データの取込み先ポジション No.を選択しま

す。 
取込ボタンをタッチします。 

Axis 欄にカーソルがあるときに取込ボタンを

タッチすると、カーソルが位置している軸の現

在位置データおよび手首形態が取込まれます

（現在位置データがすべて空欄の場合、座標系

も取込まれます）。 
カーソル表示がないもしくは Axis 欄以外に

カーソルがあるときに取込ボタンをタッチす

ると全軸の現在位置データ、手首形態および座

標系が取込まれます。 
 
※ 手首形態はポジションタイプが直交座標の

場合のみ取込まれます 
※ 座標系取込みでは、ジョグ座標系がポジ

ションタイプとして取込まれます。 

Axis 欄 
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(3) 現在位置をデータとして取込み 
あらかじめ、現在、選択されているワーク座標系 No.・ツール座標系 No.を確認してください。 
(画面遷移：タッチパネルからは編集→ポジション→ティーチ→座標系設定) 
 

 
 
 

 

 
 

 

 
 
 
 
 
 

 

決定されたアクチュエーターの位置をポジションデータとしてティーチング画

面に取込みます。 

データ取込み先ポジション No.を指定します。 
ポジション No.入力欄にタッチしカーソルを表

示させタッチパネルテンキーで入力します。

(タッチパネルテンキーはキーボードボタン

タッチで表示) 
または Page Up Page Dn ボタンをタッチして

データの取込み先ポジション No.を選択しま

す。 
取込ボタンをタッチします。 

Axis 欄にカーソルがあるときに取込ボタンを

タッチすると、カーソルが位置している軸の現

在位置データおよび手首形態が取込まれます

（現在位置データがすべて空欄の場合、座標系

も取込まれます）。 
カーソル表示がないもしくは Axis 欄以外に

カーソルがあるときに取込ボタンをタッチす

ると全軸の現在位置データ、手首形態および座

標系が取込まれます。 
 
※ 手首形態はポジションタイプが直交座標の

場合のみ取込まれます 
※ 座標系取込みでは、ジョグ座標系がポジ

ションタイプとして取込まれます。 

Axis 欄 
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(4) コントローラー転送 
取込んだデータをコントローラーへ転送します。 

 

 
 
 
 
 
 
書き込みボタンによりデータをコントローラーへ転送しただけでは、電源再投入・ソフトウェアリ

セットにより、編集した内容が元に戻ってしまいます*1。ポジション編集画面より戻るボタンを使

用してフラッシュ ROM 書き込み画面まで戻り、8.1.2 フラッシュ ROM 書込み を行ってください。 
(*1 コントローラーがデータを保持する仕組みを持っている場合を除きます。) 
 

(5) I/O モニター 
ティーチング作業中に、各種ポートをモニターできます。 

 

ティーチング画面の状態で書き込みボタンに

タッチします。 
取込まれたデータをコントローラーのメモリー

に保存します。コントローラーへの転送が完了

すると、ポジション No.は 1 インクリメントさ

れます。 
コントローラーへ転送できるのは、表示中の 1
ポジションデータです。複数のポジション No.
のデータをまとめて転送することはできませ

ん。 

データを転送する前に Page Up Page Dn  
戻るボタンをタッチして画面を切替えた場合、

入力データは無効となります。 

ティーチング画面の状態でモニターボタンに

タッチします。 
 
モニターメニューポップアップ画面が表示され

ます。 
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入力ポート 

 
 
出力ポート 

 

 
入出力ポート 

 

 

ON OFF ボタンにタッチしてカーソル位置の出

力ポートを ON/OFF(1/0)させることができま

す。 

操作方法は出力ポートと同様です。 

モニターしたいポート種別のボタンをタッチし

ます。ポップアップ画面が閉じ、各種ポートモ

ニター画面が表示されます。 
 
キャンセルする場合、ポップアップ画面右上の

×ボタンをタッチします。ポップアップ画面が

閉じ、ティーチング画面に戻ります。 

デバッグフィルターについては、［14.2 入力

ポート］を参照してください。 
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入力ポート 

 
 
出力ポート 

 

 
入出力ポート 

 

 

ON OFF ボタンにタッチしてカーソル位置の出

力ポートを ON/OFF(1/0)させることができま

す。 

操作方法は出力ポートと同様です。 

モニターしたいポート種別のボタンをタッチし

ます。ポップアップ画面が閉じ、各種ポートモ

ニター画面が表示されます。 
 
キャンセルする場合、ポップアップ画面右上の

×ボタンをタッチします。ポップアップ画面が

閉じ、ティーチング画面に戻ります。 

デバッグフィルターについては、［14.2 入力

ポート］を参照してください。 
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(6) 移動 
コントローラーへ転送したポジションデータの位置へアクチュエーターを移動させます。 
(ティーチングしたポジションデータの位置確認) 

 
 

 

 
 
 
 

移動速度の確認または変更を行う場合には、ジョグ速度ボタンをタッチします。 
 

 

 

 

 
 
 

移動させたいポジション No. 

ティーチング画面の状態で、移動させたいポジ

ション No.を選択します。 
サーボ ON/OFF タブをタッチした後、 
全軸サーボ ON ボタンをタッチし、サーボ ON
状態にします。 
ポジション横の SV マークでサーボ ON/OFF が

確認できます。水色になっている場合がサーボ

ON 状態です。 
 
※ 全軸サーボ ON ボタンがない場合、全軸一

括/個別ボタンをタッチし、表示を切替えて

ください 
SV マーク 

移動速度 30mm/sec 

キーボードボタンにタッチしタッチパネルテ

ンキーを表示させます(カーソルが Vel 欄にな

い場合は、Vel 欄をタッチしカーソルを表示さ

せます)。テンキーで変更データを入力し、ENT
をタッチします。 
変更後、戻るボタンをタッチします。 
ポジションデータに速度・加速度・減速度が設

定されている場合は、そちらが優先されます。 
優先度：パラメーター＜JVel＜ポジションデータ 

移動タブをタッチ後、全軸移動ボタンをタッチ

すると、アクチュエーターが移動を開始します。 
途中で停止させる場合には停止ボタンをタッ

チします。 
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(7) 連続移動 
コントローラーへ転送したポジションデータの位置へアクチュエーターを連続して移動させます。 

 
 

 

 
 
 
 
 
 

移動速度の確認または変更を行う場合には、ジョグ速度ボタンをタッチします。 
 

 

 

 

最初に移動させたいポジション No. 

ティーチング画面の状態で、テンキーや 
Page Up Page Dn ボタンを使って最初に移動

させたいポジション No.を選択します。 
サーボ ON/OFF タブをタッチした後、 
全軸サーボ ON ボタンをタッチしサーボ ON 状

態にします。 
ポジション横の SV マークでサーボ ON/OFF が

確認できます。水色になっている場合がサーボ

ON 状態です。 
 
※ 全軸サーボ ON ボタンがない場合、全軸一

括/個別ボタンをタッチし、表示を切替えて

ください 

SV マーク 

移動速度 30mm/sec 

キーボードボタンにタッチしタッチパネルテ

ンキーを表示させます(カーソルが Vel 欄にな

い場合は、Vel 欄をタッチしカーソルを表示さ

せます)。テンキーで変更データを入力し、ENT
をタッチします。 
変更後、戻るボタンをタッチします。 
ポジションデータに速度・加速度・減速度が設

定されている場合は、そちらが優先されます。 
優先度：パラメーター＜JVel＜ポジションデータ 

連続移動タブをタッチ後、全軸移動(+)または

全軸移動(-)をタッチすると、アクチュエー

ターが連続移動を開始します。途中で停止させ

る場合には停止ボタンをタッチします。 
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(7) 連続移動 
コントローラーへ転送したポジションデータの位置へアクチュエーターを連続して移動させます。 

 
 

 

 
 
 
 
 
 

移動速度の確認または変更を行う場合には、ジョグ速度ボタンをタッチします。 
 

 

 

 

最初に移動させたいポジション No. 

ティーチング画面の状態で、テンキーや 
Page Up Page Dn ボタンを使って最初に移動

させたいポジション No.を選択します。 
サーボ ON/OFF タブをタッチした後、 
全軸サーボ ON ボタンをタッチしサーボ ON 状

態にします。 
ポジション横の SV マークでサーボ ON/OFF が

確認できます。水色になっている場合がサーボ

ON 状態です。 
 
※ 全軸サーボ ON ボタンがない場合、全軸一

括/個別ボタンをタッチし、表示を切替えて

ください 

SV マーク 

移動速度 30mm/sec 

キーボードボタンにタッチしタッチパネルテ

ンキーを表示させます(カーソルが Vel 欄にな

い場合は、Vel 欄をタッチしカーソルを表示さ

せます)。テンキーで変更データを入力し、ENT
をタッチします。 
変更後、戻るボタンをタッチします。 
ポジションデータに速度・加速度・減速度が設

定されている場合は、そちらが優先されます。 
優先度：パラメーター＜JVel＜ポジションデータ 

連続移動タブをタッチ後、全軸移動(+)または

全軸移動(-)をタッチすると、アクチュエー

ターが連続移動を開始します。途中で停止させ

る場合には停止ボタンをタッチします。 
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(8) ユーザー指定出力ポート操作 
パラメーターに設定した出力ポートを、容易に ON/OFF 操作できます 

 

 

 
 

 

(A) ユーザー指定出力ポートステータス 
ユーザー指定出力ポートの状態を‘1’(＝ON)、‘0’(＝OFF)で表示します。 
(指定先頭ポートから指定ポート数分の状態を左から順に表示) 

(B) ユーザー指定出力ポート操作パネルウィンドウ 
ユーザー指定出力ポートの ON/OFF 操作を行うためのパネルウィンドウです。 
ユーザー指定出力ポートの先頭から‘Usr1’、‘Usr2’、‘Usr3’…の順に指定ポート個数分割

付けられます。 
Usr1～Usr8 ボタンをタッチすることにより、おのおのの出力ポートを ON/OFF 操作できま

す。 
(ポート状態表示が‘0’(OFF)の時はポート ON 指令、ポート状態表示が‘1’(ON)の時は

ポート OFF 指令を行います。) 
本パネルウィンドウを閉じるには、右上の×にタッチします。 
 
 
 

(B) 

(A) 

ティーチング画面の状態でユーザーボタンに

タッチします。 
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① ユーザー指定出力ポートパラメーター設定 
パラメーター設定の操作方法については、［第 13 章 パラメーター編集］を参考にしてくださ

い。 
次のパラメーターにより、先頭ポート No.およびポート数を設定します。 
・ポート数 

I/O パラメーターNo.74「QntPrtUsrOut」(TP ユーザー出力ポート使用数(ハンドなど)) 
・先頭ポート No. 

I/O パラメーターNo.75「TopNo.UseOut」(TP ユーザー出力ポート開始 No.(ハンドなど)) 
 

(設定例)先頭ポート No.=308、ポート数=8 と設定した場合、 

 

‘Usr1’・・・出力ポート 308 
‘Usr2’・・・出力ポート 309 
‘Usr3’・・・出力ポート 310 
‘Usr4’・・・出力ポート 311 
‘Usr5’・・・出力ポート 312 
‘Usr6’・・・出力ポート 313 
‘Usr7’・・・出力ポート 314 
‘Usr8’・・・出力ポート 315 
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① ユーザー指定出力ポートパラメーター設定 
パラメーター設定の操作方法については、［第 13 章 パラメーター編集］を参考にしてくださ

い。 
次のパラメーターにより、先頭ポート No.およびポート数を設定します。 
・ポート数 

I/O パラメーターNo.74「QntPrtUsrOut」(TP ユーザー出力ポート使用数(ハンドなど)) 
・先頭ポート No. 

I/O パラメーターNo.75「TopNo.UseOut」(TP ユーザー出力ポート開始 No.(ハンドなど)) 
 

(設定例)先頭ポート No.=308、ポート数=8 と設定した場合、 

 

‘Usr1’・・・出力ポート 308 
‘Usr2’・・・出力ポート 309 
‘Usr3’・・・出力ポート 310 
‘Usr4’・・・出力ポート 311 
‘Usr5’・・・出力ポート 312 
‘Usr6’・・・出力ポート 313 
‘Usr7’・・・出力ポート 314 
‘Usr8’・・・出力ポート 315 
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8.4.4 ティーチング入力例 
ポジション No.10 にジョグ操作によるデータ入力を行います。 

No. 操作   
1 編集ボタンにタッチ。 

 

 
 

2 ポジションボタンにタッ

チ。 

 

 

3 ティーチボタンにタッチ。 

 

 

4 タッチパネルの Page Up 
Page Dn ボタンを使用す

るかソフトウェアテン

キーでポジション No.に
10を入力しENTで決定し

ます。 

 

 

5 サーボ ON/OFF タブを

タッチした後 
全軸サーボ ON ボタンを

タッチしサーボ ON 状態

にします。 

 

全軸サーボON ボタンが

ない場合、 
全軸一括／個別ボタン

をタッチし、表示を切替

えてください 
 
サーボ ON すると、画面

左側の SV ランプが水色

になります。 
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No. 操作   
6 現在位置ボタンをタッチ

し、現在位置表示画面に切

替えます。 
 

 

 

7 ジョグ座標系変更ボタン

をタッチし、ジョグを行う

座標系を選択します。 
ジョグボタン 1 軸ジョグ- 
1 軸ジョグ+～6 軸ジョグ- 
6 軸ジョグ+（または X
ジョグ- X ジョグ+ ～ Rz
ジョグ- Rz ジョグ+）を

タッチしてロボットを任

意の位置へ移動させます。 

 

ジョグボタン 1 軸ジョ

グ- 1 軸ジョグ+～6 軸

ジョグ- 6 軸ジョグ+（ま

たは X ジョグ- X ジョグ

+ ～ Rz ジョグ- Rz
ジョグ+）がない場合、 
全軸一括／個別ボタン

をタッチし、表示を切替

えてください 

8 取込ボタンにタッチする

とカーソルがある位置の

軸 No.の現在位置が入力

画面に取込まれます 

 

カーソル非表示または

ポジション No.欄にカー

ソルがある状態で取込

ボタンをタッチすると、

直交型 6軸全軸分の現在

位置が取込まれます 

9 入力画面ボタンをタッチ

してデータが取込まれた

ことを確認してください。 

 

 
※左図は入力ボタン

タッチ後の画面 

10 書き込みボタンをタッチ

してポジションデータを

コントローラーへ転送し

ます。 
ポジションは No.11 へ進

みます。 

 

データを転送する前に

Page Up Page Dn ボタ

ンなどで画面を切替え

た場合、入力データは無

効となります。 
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No. 操作   
6 現在位置ボタンをタッチ

し、現在位置表示画面に切

替えます。 
 

 

 

7 ジョグ座標系変更ボタン

をタッチし、ジョグを行う

座標系を選択します。 
ジョグボタン 1 軸ジョグ- 
1 軸ジョグ+～6 軸ジョグ- 
6 軸ジョグ+（または X
ジョグ- X ジョグ+ ～ Rz
ジョグ- Rz ジョグ+）を

タッチしてロボットを任

意の位置へ移動させます。 

 

ジョグボタン 1 軸ジョ

グ- 1 軸ジョグ+～6 軸

ジョグ- 6 軸ジョグ+（ま

たは X ジョグ- X ジョグ

+ ～ Rz ジョグ- Rz
ジョグ+）がない場合、 
全軸一括／個別ボタン

をタッチし、表示を切替

えてください 

8 取込ボタンにタッチする

とカーソルがある位置の

軸 No.の現在位置が入力

画面に取込まれます 

 

カーソル非表示または

ポジション No.欄にカー

ソルがある状態で取込

ボタンをタッチすると、

直交型 6軸全軸分の現在

位置が取込まれます 

9 入力画面ボタンをタッチ

してデータが取込まれた

ことを確認してください。 

 

 
※左図は入力ボタン

タッチ後の画面 

10 書き込みボタンをタッチ

してポジションデータを

コントローラーへ転送し

ます。 
ポジションは No.11 へ進

みます。 

 

データを転送する前に

Page Up Page Dn ボタ

ンなどで画面を切替え

た場合、入力データは無

効となります。 

 

MJ0377-8A  8-87  

No. 操作   
11 ティーチングによるポジ

ションデータ入力を終了

します。 
戻るボタンをタッチしま

す。 

 

 

12 戻るボタンをタッチしま

す。 

 

 

13 戻るボタンをタッチしま

す。 

 

 

14 フラッシュROMへの書き

込みを行います。はいボタ

ンにタッチします。 

 

 

15 フラッシュROM書込み中

は‘FROM 書き込み中．．．’

が点滅します。 

 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントト

ロローーララーーのの電電源源をを切切らら

なないいででくくだだささいい。。 
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No. 操作   
16 フラッシュROM書込み完

了です。 
OK ボタンにタッチして

ください。編集メニューに

戻ります。 

 

 

17  
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No. 操作   
16 フラッシュROM書込み完

了です。 
OK ボタンにタッチして

ください。編集メニューに

戻ります。 

 

 

17  
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8.5 ポジションデータのコピー・移動 
 
ポジションデータを他のポジション No.にコピーまたは移動させる方法です。 

 

 

 

 
 

 

 

 

メニュー画面で編集ボタンをタッチします。 

編集画面でポジションボタンをタッチしま

す。 

ポジション画面でコピー/移動ボタンをタッ

チします。 

キーボードボタンをタッチしてタッチパネル

キーボードを表示させます。 
カーソルがコピー/移動元 先頭 No.にない場合

はコピー/移動元 先頭 No.をタッチしカーソル

を表示させます。 
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コピー/移動元 先頭No.を入力し ENT にタッチ

します。 
カーソルがコピー/移動元 最終 No.に移動し、

タッチパネルキーボードが閉じます。 

再度キーボードボタンをタッチし、タッチパネ

ルキーボードを表示させます。 
コピー/移動元 最終No.を入力し ENT をタッチ

します。 

コピー/移動先 先頭 No.も同様に入力します。 
入力が完了するとコピー/移動先最終 No.が表

示されます。 
コピーする場合には、コピーボタンにタッチし

ます。移動させる場合には、移動ボタンにタッ

チします。 
実行確認画面が表示されます。 

コピーを行う場合にははいボタンをタッチし

ます。 
行わない場合にはいいえボタンをタッチしま

す。 
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コピー/移動元 先頭No.を入力し ENT にタッチ

します。 
カーソルがコピー/移動元 最終 No.に移動し、

タッチパネルキーボードが閉じます。 

再度キーボードボタンをタッチし、タッチパネ

ルキーボードを表示させます。 
コピー/移動元 最終No.を入力し ENT をタッチ

します。 

コピー/移動先 先頭 No.も同様に入力します。 
入力が完了するとコピー/移動先最終 No.が表

示されます。 
コピーする場合には、コピーボタンにタッチし

ます。移動させる場合には、移動ボタンにタッ

チします。 
実行確認画面が表示されます。 

コピーを行う場合にははいボタンをタッチし

ます。 
行わない場合にはいいえボタンをタッチしま

す。 
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軸 No.割付け機能 (［15.17 軸 No.割付け］参照) により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、軸グループ内および軸グループ間のポジションデータコピー / 移動を行うこと

ができます。 

 

 
各欄およびボタン動作は以下のとおりです 
 
[コピー/移動元] 

軸グループ No. ：コピー / 移動するデータの軸グループ No.を指定します。 
先頭 No. ：コピー / 移動するデータの先頭 No.を指定します。 
 コピー / 移動ボタンでのコピー／移動時のみ有効です。 
最終 No. ：コピー / 移動するデータの最終 No.を指定します。 
 コピー / 移動ボタンでのコピー／移動時のみ有効です。 
Max 表示 ：指定した軸グループ No.の最大ポジション No.です。 
 先頭 No.および最終 No.はこの値以内で指定してください。 

[コピー/移動先] 
軸グループ No. ：コピー / 移動先の軸グループ No.を指定します。 

 コピー / 移動元と同一軸グループ No.を指定した場合は軸グループ内の

コピー / 移動を行います。 
コピー / 移動元と異なる軸グループ No.を指定した場合は軸グループ間

コピー / 移動を行います。 
先頭 No. ：コピー / 移動先の先頭 No.を指定します。 
 コピー / 移動ボタンでのコピー / 移動時のみ有効です。 
最終 No. ：コピー / 移動先の最終 No.です。自動計算されます。 
 コピー / 移動ボタンでのコピー / 移動時のみ有効です。 
Max 表示 ：指定した軸グループ No.の最大ポジション No.です。 
 最終 No.がこの値以内に収まるよう、先頭 No.を指定してください。 

OK ボタンタッチで前の画面に戻ります。 
フラッシュ ROM に書込む場合は戻るボタンな

どでフラッシュ ROM 書き込み画面まで戻りま

す。 
［8.1.2 フラッシュ ROM 書込み］を参考にフ

ラッシュ ROM 書込みを行ってください。 
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[ボタン] 
コピー ：コピー元先頭 No.～コピー元最終 No.で指定した範囲のポジションデー 

タをコピー先先頭 No.～コピー先最終 No.へコピーします。 
移動 ：移動元先頭 No.～移動元最終 No.で指定した範囲のポジションデータを移

動先先頭 No.～移動先最終 No.へ移動します。 
グループコピー ：軸グループ間コピーを行います。コピー元軸グループ No.のポジション 

No.1～最大ポジション No.のデータをコピー先軸グループ No.のポジショ

ン No.1～にコピーします。 
 コピー元とコピー先で異なる軸グループ No.を指定してください。 
グループ移動 ：軸グループ間移動を行います。移動元軸グループ No.のポジション 

No.1～最大ポジション No.のデータを移動先軸グループ No.のポジション

No.1～に移動します。 
 移動元と移動先で異なる軸グループ No.を指定してください。 
キャンセル ：ポジションメニューへ戻ります。 
 
キーボード ：キーボードを表示します。データ入力したい欄をタッチしてカーソルを表

示したのちキーボードボタンをタッチしてください。 
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[ボタン] 
コピー ：コピー元先頭 No.～コピー元最終 No.で指定した範囲のポジションデー 

タをコピー先先頭 No.～コピー先最終 No.へコピーします。 
移動 ：移動元先頭 No.～移動元最終 No.で指定した範囲のポジションデータを移

動先先頭 No.～移動先最終 No.へ移動します。 
グループコピー ：軸グループ間コピーを行います。コピー元軸グループ No.のポジション 

No.1～最大ポジション No.のデータをコピー先軸グループ No.のポジショ

ン No.1～にコピーします。 
 コピー元とコピー先で異なる軸グループ No.を指定してください。 
グループ移動 ：軸グループ間移動を行います。移動元軸グループ No.のポジション 

No.1～最大ポジション No.のデータを移動先軸グループ No.のポジション

No.1～に移動します。 
 移動元と移動先で異なる軸グループ No.を指定してください。 
キャンセル ：ポジションメニューへ戻ります。 
 
キーボード ：キーボードを表示します。データ入力したい欄をタッチしてカーソルを表

示したのちキーボードボタンをタッチしてください。 
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8.6 ポジションデータの削除 
 

ポジションデータを削除する操作方法です。 
 

 
 

 

 

 
 
 

軸 No.割付け機能 (［15.17 軸 No.割付け］参照) により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、クリアーボタンをタッチすると軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 

 

メニュー画面で編集ボタンをタッチします。 

編集画面でポジションボタンをタッチします。 

ポジション画面でクリアーボタンをタッチし

ます。 
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 キーボードボタンをタッチしてタッチパネル

キーボードを表示させます。 
カーソルが先頭 No.にない場合は先頭 No.を
タッチしカーソルを表示させます。 

先頭 No.を入力し ENT にタッチします。最終

No.にカーソルが移動し、タッチパネルキーボー

ドが閉じます。 

マニュアル入力ボタンをタッチします。 
軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
 

 

ポジションデータクリアー画面が表示されま

す。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示

されます。 
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 キーボードボタンをタッチしてタッチパネル

キーボードを表示させます。 
カーソルが先頭 No.にない場合は先頭 No.を
タッチしカーソルを表示させます。 

先頭 No.を入力し ENT にタッチします。最終

No.にカーソルが移動し、タッチパネルキーボー

ドが閉じます。 

マニュアル入力ボタンをタッチします。 
軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
 

 

ポジションデータクリアー画面が表示されま

す。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示

されます。 
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再度キーボードボタンをタッチし、タッチパネ

ルキーボードを表示させます。 
最終 No.を入力し ENT にタッチします。 
選択したポジションデータを削除する場合には

クリアーボタンにタッチします。 
すべてのポジションデータを削除する場合には 
オールクリアーボタンにタッチします。 
実行確認画面が表示されます。 

削除を行う場合にははいボタンをタッチしま

す。 
行わない場合にはいいえボタンをタッチしま

す。 

OK ボタンタッチで前の画面に戻ります。 
フラッシュ ROM に書込む場合は戻るボタンな

どでフラッシュ ROM 書き込み画面まで戻りま

す。［8.1.2 フラッシュ ROM 書込み］を参考に

フラッシュ ROM 書込みを行ってください。 
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9. プログラム編集 
 

 (SSEL、ASEL、PSEL コントローラーのポジショナーモードを除く) 

 
 
9.1 プログラムの入力方法 

下記プログラムステップを例にプログラム入力します。 
プログラム No.2 
No. E N Cnd Cmnd Operand1 Operand2 Pst Comment 
1   601      
2 A N 600 CPGE 200 *201 900 Compare Data 
3    SCPY 1 ‘1234   

ステップ No.1 は入力条件のみ、ステップ No.2 はすべて入力します。 

 
 

 
 

 

メニュー画面で編集ボタンにタッチします。 

編集画面でプログラムボタンにタッチします。 

プログラム画面で変更ボタンにタッチします。 
 
※ 変更/新規ボタンが表示されている場合は

変更/新規ボタンにタッチしてください。 
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軸 No.割付け機能（［15.17 軸 No.割付け］参照）により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、プログラム No.選択画面に軸グループ No.初期値※が表示されます。プログラム

ステップ編集と併せて軸グループ No.初期値の設定を行ってください。 
（※プログラム実行開始時の制御対象軸グループ No.） 

 

 

 

 

編集したい No.をタッチします。 
(Page Up Page Dn ボタンにタッチすると、表

示中プログラム番号が 8 ずつ増減します。) 

シンボル編集でつけたプログラム名 

編集したいプログラム No.の編集ボタンをタッ

チします。キーボードが表示されます。 
 

軸グループ No.初期値を入力後、ENT ボタンを

タッチします。 
 
設定変更後、［9.8 フラッシュ ROM 書込み］に

従い、フラッシュ ROM 書込みを行ってくださ

い。 
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軸 No.割付け機能（［15.17 軸 No.割付け］参照）により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、プログラム No.選択画面に軸グループ No.初期値※が表示されます。プログラム

ステップ編集と併せて軸グループ No.初期値の設定を行ってください。 
（※プログラム実行開始時の制御対象軸グループ No.） 

 

 

 

 

編集したい No.をタッチします。 
(Page Up Page Dn ボタンにタッチすると、表

示中プログラム番号が 8 ずつ増減します。) 

シンボル編集でつけたプログラム名 

編集したいプログラム No.の編集ボタンをタッ

チします。キーボードが表示されます。 
 

軸グループ No.初期値を入力後、ENT ボタンを

タッチします。 
 
設定変更後、［9.8 フラッシュ ROM 書込み］に

従い、フラッシュ ROM 書込みを行ってくださ

い。 
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【プログラムステップ編集画面内の表示項目】 
プログラム No.表示欄 ：編集中プログラム No.を表示します。 
ステップ No.入力欄 ：ステップ No.を入力します。 

入力した値により表示範囲が切替わります。 
ステップ No.表示欄 ：ステップ No.を表示します。 
ステップデータ 

E ：拡張条件を入力します。 
N ：入力条件の反転を入力します。 
Cnd ：入力条件を入力します。 
Cmnd ：SEL 命令語を入力します。 
Operand1 ：操作 1(オペランド 1)を入力します。 
Operand2 ：操作 2(オペランド 2)を入力します。 
Pst ：出力部(オペランド 3)を入力します。 
Comment ：必要に応じてコメントを入力します。 
 (MAX 半角 18 文字、RSEL、XSEL2-T/TX は MAX 半角 32 文字) 
 (かな、カナ、漢字(第一水準)の表示はできますが、入力はできません。) 

 

ステップ No.入力欄 プログラム No.表示欄 

ステップデータ ステップ No.表示欄 
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タッチパネルキーボードを表示させた状態 

 

 

 

 

No.1、Cnd 欄をタッチしカーソルを移動させま

す。 
 

Cnd欄にカーソルがある状態でキーボードボタ

ンにタッチしてタッチパネルキーボードを表示

させ 601 を入力します。 

601 と入力し ENT ボタンをタッチします。タッ

チパネルキーボードが閉じられ、Cnd 欄に 601
が入力された状態になります。 

Cmnd 欄にカーソルが移動します。また、編集

状態(コントローラー未書込み状態)であること

を表すため、ステップ No.表示欄の背景がオレ

ンジ色に変化します。 
 
No.2、E 欄をタッチしカーソルを移動させます。 
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タッチパネルキーボードを表示させた状態 

 

 

 

 

No.1、Cnd 欄をタッチしカーソルを移動させま

す。 
 

Cnd欄にカーソルがある状態でキーボードボタ

ンにタッチしてタッチパネルキーボードを表示

させ 601 を入力します。 

601 と入力し ENT ボタンをタッチします。タッ

チパネルキーボードが閉じられ、Cnd 欄に 601
が入力された状態になります。 

Cmnd 欄にカーソルが移動します。また、編集

状態(コントローラー未書込み状態)であること

を表すため、ステップ No.表示欄の背景がオレ

ンジ色に変化します。 
 
No.2、E 欄をタッチしカーソルを移動させます。 
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N 欄にカーソルが移動します。キーボードボタ

ンにタッチしてタッチパネルキーボードを表示

させ N を入力します。 

タッチパネルキーボードでの入力例 

A を入力し ENT ボタンにタッチします。タッチ

パネルキーボードが閉じられ、E 欄に A が入力

された状態になります。 

E 欄にカーソルがある状態でキーボードボタン

にタッチしてタッチパネルキーボードを表示さ

せ A を入力します。 
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Cnd 欄にカーソルが移動します。キーボードボ

タンにタッチしてタッチパネルキーボードを表

示させ 600 を入力します。 

タッチパネルキーボードでの入力例 

Cmnd 欄にカーソルが移動します。キーボード

ボタンにタッチしてタッチパネルキーボードを

表示させ CPGE を入力します。 

タッチパネルキーボードでの入力例 
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Cnd 欄にカーソルが移動します。キーボードボ

タンにタッチしてタッチパネルキーボードを表

示させ 600 を入力します。 

タッチパネルキーボードでの入力例 

Cmnd 欄にカーソルが移動します。キーボード

ボタンにタッチしてタッチパネルキーボードを

表示させ CPGE を入力します。 

タッチパネルキーボードでの入力例 
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Cmnd 欄はコマンド一覧より入力することも可

能です。 
 
Cmnd 欄にカーソルがある状態で、編集ボタン

にタッチします。 
 

編集メニューのコマンド一覧ボタンにタッチ

します。 

コマンド一覧画面が表示されます。コマンド頭

文字ボタンや Page Up Page Dn ボタンをタッ

チして表示を切替え、入力したいコマンドを表

示させます。 

入力したいコマンドの選択ボタンをタッチし

ます。 
 
前画面に戻ります。 

コマンド頭文字ボタン 
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Operand1 欄にカーソルが移動します。 
キーボードボタンにタッチしてタッチパネルキー

ボードを表示させ 200 を入力します。 
 

タッチパネルキーボードでの入力例 

Operand2 欄にカーソルが移動します。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

SHIFT ボタンにタッチし、キーボードの表示文

字を切替えます。 
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Operand1 欄にカーソルが移動します。 
キーボードボタンにタッチしてタッチパネルキー

ボードを表示させ 200 を入力します。 
 

タッチパネルキーボードでの入力例 

Operand2 欄にカーソルが移動します。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

SHIFT ボタンにタッチし、キーボードの表示文

字を切替えます。 
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＊ボタンにタッチします。 

キーボードの表示文字が元に戻ります。 

＊に続き 201 と入力し ENT ボタンをタッチし

ます。 

タッチパネルキーボードが閉じられ、Pst 欄に

カーソルが移動します。キーボードボタンに

タッチしてタッチパネルキーボードを表示させ

900 を入力します。 
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キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。任意の英数記号を

入力できます。 
SHIFT ボタンで大文字のボタンが現れ、文字入

力すると、小文字のボタンに戻ります。 
CAP ボタンで大文字のボタンが現れ、再度 CAP
ボタンを押すまで、大文字のボタン表示となり

ます。 
ENT ボタンで確定し、タッチパネルキーボード

が閉じられます。 
 

タッチパネルキーボードでの入力例 

Comment 欄にカーソルが移動します。 

No.3、Cmnd 欄をタッチしカーソルを移動させ

ます。 
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キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。任意の英数記号を

入力できます。 
SHIFT ボタンで大文字のボタンが現れ、文字入

力すると、小文字のボタンに戻ります。 
CAP ボタンで大文字のボタンが現れ、再度 CAP
ボタンを押すまで、大文字のボタン表示となり

ます。 
ENT ボタンで確定し、タッチパネルキーボード

が閉じられます。 
 

タッチパネルキーボードでの入力例 

Comment 欄にカーソルが移動します。 

No.3、Cmnd 欄をタッチしカーソルを移動させ

ます。 
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キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

 

SCPY と入力し ENT ボタンにタッチします。

タッチパネルキーボードが閉じられ、Cmnd 欄

に SCPY が表示されます。 

Operand1 欄にカーソルが移動します。 
キーボードボタンにタッチしてタッチパネル

キーボードを表示させ 1 を入力します。 

タッチパネルキーボードでの入力例 
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コントローラーへの転送が完了するとステップ

No.表示欄の背景色表示が通常状態に戻ります。 

プログラム入力を終了させます。戻るボタン

を使用して、フラッシュ ROM 書き込み画面

まで戻ります。 
 
［9.8 フラッシュ ROM 書込み］に従い、フ

ラッシュ ROM 書込みを行ってください。 

Operand2 欄にカーソルが移動します。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

‘1234 と入力し ENT ボタンをタッチします。 
 

タッチパネルキーボードが閉じられ、Pst 欄に

カーソルが移動します。書き込みボタンにタッ

チしてデータをコントローラーに転送します。 

データを転送する前に Page Up Page Dn ボ

タン、戻るボタンなどで画面を切替えた場

合、入力したデータは無効になります。 
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コントローラーへの転送が完了するとステップ

No.表示欄の背景色表示が通常状態に戻ります。 

プログラム入力を終了させます。戻るボタン

を使用して、フラッシュ ROM 書き込み画面

まで戻ります。 
 
［9.8 フラッシュ ROM 書込み］に従い、フ

ラッシュ ROM 書込みを行ってください。 

Operand2 欄にカーソルが移動します。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

‘1234 と入力し ENT ボタンをタッチします。 
 

タッチパネルキーボードが閉じられ、Pst 欄に

カーソルが移動します。書き込みボタンにタッ

チしてデータをコントローラーに転送します。 

データを転送する前に Page Up Page Dn ボ

タン、戻るボタンなどで画面を切替えた場

合、入力したデータは無効になります。 
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[オペランドの 2 進数/16 進数入力について] 
XSEL-RA/SA/RAX/SAX/RAXD/SAXD、RSEL、XSEL2-T/TX の場合、オペランド 1、2 に 2 進数

/16 進数を使用することができます。 
 

・ 使用できるのは定数値のみです。間接指定には使用できません。 
・ 2 進数として入力したい場合は “&B” を、16 進数として入力したい場合は “&H” を数値の前に

つけて入力します（何もつけない場合、10 進数となります）。 
※オペランドが軸パターンの場合は “&B” をつけずに入力します（2 進数として扱われます）。 

・ 2 進数/16 進数は最大 8 桁まで入力可能です。 
・ 2 進数は符号なし整数（例：&B11111111 = 255）、16 進数は符号あり整数（例：&HFFFFFFFF = 

-1）として扱われます。 
・ 2 進数/16 進数を使用した場合でも、各オペランドの入力範囲は変更ありません。 
・ 2進数/16進数を使用したプログラムをバックアップし、非対応コントローラーに転送した場合、

2 進数/16 進数は 10 進数に変換されます。 
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9.2 プログラム編集中のシンボル入力について 
 
シンボル入力はカーソルが Operand1、2(操作 1、2)、Pst(出力)、Cnd(入力条件)の位置にある

ときに可能です。 
方法 1： 既にシンボル登録されている場合、タッチパネルキーボードより直接入力することが可

能です。 
方法 2： シンボル編集画面を呼び出して、シンボル登録とともに入力することが可能です。 

 
入力例) 
下記プログラムステップの入力 
プログラム No.3 
No. E N Cnd Cmnd Operand1 Operand2 Pst Comment 
1    MOVL TAIKIITI    

ポジション No.10 を’TAIKIITI’として登録 
 
9.2.1 シンボル未定義の場合 

 

 

 

カーソルが Operand1 の位置にある状態で 
編集ボタンをタッチします。 

編集メニューの Symbol ボタンにタッチしま

す。 
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9.2 プログラム編集中のシンボル入力について 
 
シンボル入力はカーソルが Operand1、2(操作 1、2)、Pst(出力)、Cnd(入力条件)の位置にある

ときに可能です。 
方法 1： 既にシンボル登録されている場合、タッチパネルキーボードより直接入力することが可

能です。 
方法 2： シンボル編集画面を呼び出して、シンボル登録とともに入力することが可能です。 

 
入力例) 
下記プログラムステップの入力 
プログラム No.3 
No. E N Cnd Cmnd Operand1 Operand2 Pst Comment 
1    MOVL TAIKIITI    

ポジション No.10 を’TAIKIITI’として登録 
 
9.2.1 シンボル未定義の場合 

 

 

 

カーソルが Operand1 の位置にある状態で 
編集ボタンをタッチします。 

編集メニューの Symbol ボタンにタッチしま

す。 
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ポジション No.ボタンにタッチします。 

キーボードボタンにタッチし、タッチパネルテ

ンキーを表示させます。 

タッチパネルテンキーで 10 を入力し ENT ボタ

ンをタッチします。タッチパネルテンキーが閉

じられます。 

次へボタンにタッチします。 
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9.2.2 シンボル定義がある場合 

 

 

 

シンボル入力欄にカーソルがある状態で、 
キーボードボタンをタッチします。タッチパネ

ルキーボードで’TAIKIITI’と入力し、ENT ボタン

にタッチします。 
（CAP ボタンをタッチすると大文字入力にな

ります。再度 CAP ボタンをタッチすると小文

字入力となります。） 

書き込みボタンにタッチしてシンボルデータ

をコントローラーに転送します。コントロー

ラーへの転送完了後、元のプログラム編集画面

に戻ります。 

Operand1 にカーソルがある状態でキーボード

ボタンにタッチし、タッチパネルキーボードを

表示させます。 
TAIKIITI と入力し ENT ボタンをタッチします。 

タッチパネルキーボードが閉じられ、Operand2
にカーソルが移動します。 
書き込みボタンにタッチしコントローラーに

本プログラムステップデータを転送します。 
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9.2.2 シンボル定義がある場合 

 

 

 

シンボル入力欄にカーソルがある状態で、 
キーボードボタンをタッチします。タッチパネ

ルキーボードで’TAIKIITI’と入力し、ENT ボタン

にタッチします。 
（CAP ボタンをタッチすると大文字入力にな

ります。再度 CAP ボタンをタッチすると小文

字入力となります。） 

書き込みボタンにタッチしてシンボルデータ

をコントローラーに転送します。コントロー

ラーへの転送完了後、元のプログラム編集画面

に戻ります。 

Operand1 にカーソルがある状態でキーボード

ボタンにタッチし、タッチパネルキーボードを

表示させます。 
TAIKIITI と入力し ENT ボタンをタッチします。 

タッチパネルキーボードが閉じられ、Operand2
にカーソルが移動します。 
書き込みボタンにタッチしコントローラーに

本プログラムステップデータを転送します。 
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コントローラーへの転送が完了するとステップ

No.表示欄の背景色表示が通常状態に戻ります。 

プログラム入力を終了させる場合には、戻る

ボタンを使用して、フラッシュ ROM 書き込

み画面まで戻ります。 
 
［9.8 フラッシュ ROM 書込み］に従い、フ

ラッシュ ROM 書込みを行ってください。 
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9.3 1 行コメント入力 
 

プログラムステップをコメント化し、数字・アルファベット・記号を入力することができます。 
 

 
 

 
 

 

 

 

Page Up Page Dn ボタンまたはステップ No.
直接入力により表示範囲を切替えたのち、コメ

ント入力したいステップ No.の編集ボタンを

タッチします。 

コメント化ボタンにタッチします。 

編集メニューが閉じられたのち、ステップデー

タ欄の表示が変化します。 
（背景色が濃い黄色になり、E 欄、N 欄などの

境界線がなくなります。） 
 
入力欄をタッチします。 

入力欄にカーソルが表示されるので、 
キーボードボタンにタッチしタッチパネル

キーボードを表示させます。 
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9.3 1 行コメント入力 
 

プログラムステップをコメント化し、数字・アルファベット・記号を入力することができます。 
 

 
 

 
 

 

 

 

Page Up Page Dn ボタンまたはステップ No.
直接入力により表示範囲を切替えたのち、コメ

ント入力したいステップ No.の編集ボタンを

タッチします。 

コメント化ボタンにタッチします。 

編集メニューが閉じられたのち、ステップデー

タ欄の表示が変化します。 
（背景色が濃い黄色になり、E 欄、N 欄などの

境界線がなくなります。） 
 
入力欄をタッチします。 

入力欄にカーソルが表示されるので、 
キーボードボタンにタッチしタッチパネル

キーボードを表示させます。 
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コントローラーへの転送が完了するとステップ

No.表示欄の背景色表示が通常状態に戻ります。 

プログラム入力を終了させる場合には、戻る

ボタンを使用して、フラッシュ ROM 書き込

み画面まで戻ります。 
 
［9.8 フラッシュ ROM 書込み］に従い、フ

ラッシュ ROM 書込みを行ってください。 
 

コメントの入力が終わりましたら書き込みボ

タンにタッチして入力したデータをコントロー

ラーへ転送します。 

データを転送する前に Page Up Page Dn ボ

タン、戻るボタンなどで画面を切替えた場

合、入力したデータは無効になります。 

キーボードを使って任意の文字を入力します。 
左図は Palette1 と入力した例です。 
（大文字入力は CAP キータッチするか、SHIFT
キーにタッチし切替えます。） 
ENT ボタンにタッチし確定させます。 
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9.4 プログラムステップの変更 
 
プログラム No.4 
既に下記上段のプログラムが入力されているものとします。編集により下記下段の内容に変更するも

のとします。 
No. E N Cnd Cmnd Operand1 Operand2 Pst Comment 
1    HOME 11    
2    VEL 100    
3    MOVL 1    
4    MOVL 2    
5    MOVL 3    
6    MOVL 4    
7    MOVL 5    
8    MOVL 6    
9    EXIT     

 
 
 
No. E N Cnd Cmnd Operand1 Operand2 Pst Comment 
1    HOME 11    
2    VEL 100    
3    TAG 1    
4    MOVL 1    
5    MOVL 2    
6    MOVL 3    
7    MOVL 4    
8    MOVL 5    
9    GOTO 1    

(ステップ 3 に TAG 1 を挿入、MOVL 5 を無効化(コメント化)、MOVL 6 を削除、EXIT を GOTO 1 に

変更) 
 

プログラム No.4 を開きます。 

 

変
更 

プログラムステップ No.2 と No.3 の間に１行ス 
テップを挿入します。No.3 の編集ボタンをタッ

チします。 
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9.4 プログラムステップの変更 
 
プログラム No.4 
既に下記上段のプログラムが入力されているものとします。編集により下記下段の内容に変更するも

のとします。 
No. E N Cnd Cmnd Operand1 Operand2 Pst Comment 
1    HOME 11    
2    VEL 100    
3    MOVL 1    
4    MOVL 2    
5    MOVL 3    
6    MOVL 4    
7    MOVL 5    
8    MOVL 6    
9    EXIT     

 
 
 
No. E N Cnd Cmnd Operand1 Operand2 Pst Comment 
1    HOME 11    
2    VEL 100    
3    TAG 1    
4    MOVL 1    
5    MOVL 2    
6    MOVL 3    
7    MOVL 4    
8    MOVL 5    
9    GOTO 1    

(ステップ 3 に TAG 1 を挿入、MOVL 5 を無効化(コメント化)、MOVL 6 を削除、EXIT を GOTO 1 に

変更) 
 

プログラム No.4 を開きます。 

 

変
更 

プログラムステップ No.2 と No.3 の間に１行ス 
テップを挿入します。No.3 の編集ボタンをタッ

チします。 
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編集メニューの空行挿入ボタンにタッチしま

す。 

ステップ No.3 以降の元データは No.4 以降へ移

動します。 
また、ステップ No.3 の行が空行になります。 

No.3、Cmnd 欄をタッチしカーソルを移動させ

ます。 
キーボードボタンにタッチしタッチパネル

キーボードを表示させます。 

TAG と入力し ENT ボタンにタッチします。 
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1 と入力し ENT ボタンにタッチします。 

Operand1 欄にカーソルが移動します。再度

キーボードボタンにタッチしタッチパネル

キーボードを表示させます。 

次に MOVL 5 を無効化します。 
ステップ No.8 の編集ボタンをタッチします。 

編集メニューのコメント化ボタンにタッチし

ます。 
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1 と入力し ENT ボタンにタッチします。 

Operand1 欄にカーソルが移動します。再度

キーボードボタンにタッチしタッチパネル

キーボードを表示させます。 

次に MOVL 5 を無効化します。 
ステップ No.8 の編集ボタンをタッチします。 

編集メニューのコメント化ボタンにタッチし

ます。 
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コントローラーへの転送が完了するとステップ

No.表示欄の背景色表示が通常状態に戻ります。 

 
Page Up Page Dn ボタンまたはステップ No.
直接入力により、ステップ No.9 のデータが表

示されるよう表示範囲を切替えます。 

ステップ No.9 の編集ボタンをタッチします。 

編集メニューの削除ボタンにタッチします。 

ステップ No.8 のステップデータ欄背景色が無

効状態（コメント状態）であることを示す濃い

黄色に変化します。 
（無効化を解除するには再度編集メニューを表

示し、コメント解除ボタンにタッチします。） 
 
一度に編集できるのは表示されている範囲内の

みです。書き込みボタンにタッチしてプログラ

ムデータをコントローラーへ転送します。 

データを転送する前に Page Up Page Dn ボ

タン、戻るボタンなどで画面を切替えた場

合、入力したデータは無効になります。 
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確認画面が表示されます。はいボタンにタッチ

します。 
(削除を中止する場合には、キャンセルボタン

にタッチします。) 

No.9、Cmnd 欄をタッチしカーソルを移動させ

ます。 

キーボードボタンにタッチし、タッチパネル 
キーボードを表示させます。 

タッチパネルキーボードを使って GOTO と入

力し ENT をタッチします。 
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確認画面が表示されます。はいボタンにタッチ

します。 
(削除を中止する場合には、キャンセルボタン

にタッチします。) 

No.9、Cmnd 欄をタッチしカーソルを移動させ

ます。 

キーボードボタンにタッチし、タッチパネル 
キーボードを表示させます。 

タッチパネルキーボードを使って GOTO と入

力し ENT をタッチします。 
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コントローラーへの転送が完了するとステップ

No.表示欄の背景色表示が通常状態に戻ります。 

戻るボタンまたはキャンセルボタンなどを

タッチしフラッシュ ROM 書き込み画面に移

行させます。 
 
［9.8 フラッシュ ROM 書込み］に従い、フ

ラッシュ ROM 書込みを行ってください。 

タッチパネルキーボードが閉じられ、Operand1
欄にカーソルが移動します。 
 
Operand1 欄にステップ No.3 TAG 命令で

Operand1 欄に入力した値と同じ値を入力しま

す。 
キーボードボタンをタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

1 を入力し ENT をタッチします。 

タッチパネルキーボードが閉じられ、Operand2
欄にカーソルが移動します。 
 
書き込みボタンにタッチします。 
 

データを転送する前に Page Up Page Dn ボ
タン、戻るボタンなどで画面を切替えた場

合、入力したデータは無効になります。 
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9.5 その他編集機能 
 

ステップデータのコピーやクリアーなどを行うことができます。 
 

【ステップデータのコピー】 
例として、ステップ No.3 のステップデータをステップ No.4 へコピーする場合について説明しま

す。 

 
 

 
 

 
 

Page Up Page Dn ボタンまたはステップ No.
直接入力により、ステップ No.3 のデータが表

示されるよう表示範囲を切替えます。 
 
ステップ No.3 の編集ボタンをタッチします。 

編集メニューのコピーボタンにタッチします。 
 
編集メニューが閉じられます。 

ステップ No.4 の編集ボタンをタッチします。 
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9.5 その他編集機能 
 

ステップデータのコピーやクリアーなどを行うことができます。 
 

【ステップデータのコピー】 
例として、ステップ No.3 のステップデータをステップ No.4 へコピーする場合について説明しま

す。 

 
 

 
 

 
 

Page Up Page Dn ボタンまたはステップ No.
直接入力により、ステップ No.3 のデータが表

示されるよう表示範囲を切替えます。 
 
ステップ No.3 の編集ボタンをタッチします。 

編集メニューのコピーボタンにタッチします。 
 
編集メニューが閉じられます。 

ステップ No.4 の編集ボタンをタッチします。 
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編集メニューのペーストボタンにタッチしま

す。 
 
編集メニューが閉じられます。 
 

ステップ No.4 にコピーしたステップデータが

表示されます。また、編集状態(コントローラー

未書込み状態)であることを表すため、ステップ

No.表示欄の背景がオレンジ色に変化します。 
 
書き込みボタンにタッチします。 

データを転送する前に Page Up Page Dn ボ

タン、戻るボタンなどで画面を切替えた場

合、編集したデータは無効になります。 

コントローラーへの転送が完了するとステップ

No.表示欄の背景色表示が通常状態に戻ります。 
 

戻るボタンまたはキャンセルボタンなどを

タッチしフラッシュ ROM 書き込み画面に移

行させます。 
 
［9.8 フラッシュ ROM 書込み］に従い、フ

ラッシュ ROM 書込みを行ってください。 
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【ステップデータの挿入】 
例として、ステップ No.3 のステップデータをステップ No.2 へ挿入する場合について説明します。 

 
 

 
 

 
 

 
 

ステップ No.2 の編集ボタンをタッチします。 
 

編集メニューの挿入&ペーストボタンにタッチ

します。 
 
編集メニューが閉じられます。 
 

Page Up Page Dn ボタンまたはステップ No.
直接入力により、ステップ No.3 のデータが表

示されるよう表示範囲を切替えます。 
 
ステップ No.3 の編集ボタンをタッチします。 

編集メニューのコピーボタンにタッチします。 
 
編集メニューが閉じられます。 
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【ステップデータの挿入】 
例として、ステップ No.3 のステップデータをステップ No.2 へ挿入する場合について説明します。 

 
 

 
 

 
 

 
 

ステップ No.2 の編集ボタンをタッチします。 
 

編集メニューの挿入&ペーストボタンにタッチ

します。 
 
編集メニューが閉じられます。 
 

Page Up Page Dn ボタンまたはステップ No.
直接入力により、ステップ No.3 のデータが表

示されるよう表示範囲を切替えます。 
 
ステップ No.3 の編集ボタンをタッチします。 

編集メニューのコピーボタンにタッチします。 
 
編集メニューが閉じられます。 

 

MJ0377-8A  9-29  

 
 
 
 
 
 
 

ステップ No.2 にコピーしたステップデータが

挿入されます。 

挿入＆ペーストボタンの場合、コントロー

ラーへのデータ転送(ステップデータ書込

み)は自動的に行われます。 
 
戻るボタンまたはキャンセルボタンなどを

タッチしフラッシュ ROM 書き込み画面に移

行させます。 
 
［9.8 フラッシュ ROM 書込み］に従い、フ

ラッシュ ROM 書込みを行ってください。 
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【ステップデータのクリアー】 
例として、ステップ No.2 のステップデータをクリアーする場合について説明します。 
 

 
 

 
 

 

 
 

 
 

Page Up Page Dn ボタンまたはステップ No.
直接入力により、ステップ No.2 のデータが表

示されるよう表示範囲を切替えます。 
 
ステップ No.2 の編集ボタンをタッチします。 

編集メニューのクリアーボタンにタッチしま

す。 
 
編集メニューが閉じられます。 
 

コントローラーへの転送が完了するとステップ

No.表示欄の背景色表示が通常状態に戻ります。 
 
戻るボタンまたはキャンセルボタンなどを

タッチしフラッシュ ROM 書き込み画面に移

行させます。 
 
［9.8 フラッシュ ROM 書込み］に従い、フ

ラッシュ ROM 書込みを行ってください。 

ステップ No.2 のステップデータが消去されま

す。また、編集状態(コントローラー未書込み状

態)であることを表すため、ステップ No.表示欄

の背景がオレンジ色に変化します。 
 
書き込みボタンにタッチします。 

データを転送する前に Page Up Page Dn ボ
タン、戻るボタンなどで画面を切替えた場

合、編集したデータは無効になります。 
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【ステップデータのクリアー】 
例として、ステップ No.2 のステップデータをクリアーする場合について説明します。 
 

 
 

 
 

 

 
 

 
 

Page Up Page Dn ボタンまたはステップ No.
直接入力により、ステップ No.2 のデータが表

示されるよう表示範囲を切替えます。 
 
ステップ No.2 の編集ボタンをタッチします。 

編集メニューのクリアーボタンにタッチしま

す。 
 
編集メニューが閉じられます。 
 

コントローラーへの転送が完了するとステップ

No.表示欄の背景色表示が通常状態に戻ります。 
 
戻るボタンまたはキャンセルボタンなどを

タッチしフラッシュ ROM 書き込み画面に移

行させます。 
 
［9.8 フラッシュ ROM 書込み］に従い、フ

ラッシュ ROM 書込みを行ってください。 

ステップ No.2 のステップデータが消去されま

す。また、編集状態(コントローラー未書込み状

態)であることを表すため、ステップ No.表示欄

の背景がオレンジ色に変化します。 
 
書き込みボタンにタッチします。 

データを転送する前に Page Up Page Dn ボ
タン、戻るボタンなどで画面を切替えた場

合、編集したデータは無効になります。 
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9.6 プログラムのコピー・移動 
 

プログラムを他のプログラム No.にコピーまたは移動させる方法です。 

 
 

 

 

 

編集－プログラム－コピー/移動をタッチします。 
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コピーをする場合にはコピーボタンにタッチします。 
移動させる場合には移動ボタンにタッチします。 
実行確認画面が表示されます。 
 

 
 

 

 
 

ローカルシンボル同時コピー / 移動対応機種の場合、プログラムコピー / 移動と同時にローカ

ルシンボルのコピー / 移動を行うことができます。ローカルシンボル同時コピー / 移動を行う

場合、プログラムコピー / 移動画面でローカルシンボル同時コピー / 移動指定チェックボック

スを ON にし、コピー / 移動ボタンにタッチします。 

コピー/移動元プログラム No. 

コピー/移動先プログラム No. 

キーボードボタンにタッチしてタッチパネル

キーボードでプログラム No.を入力します。

From または To 欄にカーソルがある場合、表上

の No.欄をタッチするとタッチした番号が入力

されます。表は Page Up Page Dn ボタンで変

更できます。 

実行する場合にははいボタンにタッチし、キャ

ンセルする場合にはいいえボタンにタッチし

ます。 

OK ボタンで前の画面に戻ります。 
さらに戻る・キャンセルボタンを数回押しでフ

ラッシュ ROM 書き込み画面まで戻ります。 
 

［9.8 フラッシュ ROM 書込み］に従い、フ

ラッシュ ROM 書込みを行ってください。 
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コピーをする場合にはコピーボタンにタッチします。 
移動させる場合には移動ボタンにタッチします。 
実行確認画面が表示されます。 
 

 
 

 

 
 

ローカルシンボル同時コピー / 移動対応機種の場合、プログラムコピー / 移動と同時にローカ

ルシンボルのコピー / 移動を行うことができます。ローカルシンボル同時コピー / 移動を行う

場合、プログラムコピー / 移動画面でローカルシンボル同時コピー / 移動指定チェックボック

スを ON にし、コピー / 移動ボタンにタッチします。 

コピー/移動元プログラム No. 

コピー/移動先プログラム No. 

キーボードボタンにタッチしてタッチパネル

キーボードでプログラム No.を入力します。

From または To 欄にカーソルがある場合、表上

の No.欄をタッチするとタッチした番号が入力

されます。表は Page Up Page Dn ボタンで変

更できます。 

実行する場合にははいボタンにタッチし、キャ

ンセルする場合にはいいえボタンにタッチし

ます。 

OK ボタンで前の画面に戻ります。 
さらに戻る・キャンセルボタンを数回押しでフ

ラッシュ ROM 書き込み画面まで戻ります。 
 

［9.8 フラッシュ ROM 書込み］に従い、フ

ラッシュ ROM 書込みを行ってください。 
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ローカルシンボルのコピー/移動も行うの

チェックボックスをタッチしてチェックを入れ

たりはずしたりします。 
 
※ ローカルシンボル同時コピー/移動指定

チェックボックスは対応機種のみ表示され

ます。 

ローカルシンボル同時コピー/移動指定チェックボックス(対応機種のみ表示) 

実行する場合にははいボタンにタッチし、キャ

ンセルする場合にはいいえボタンにタッチし

ます。 
 
※ 左図例はコピーの場合 
※ ローカルシンボル同時コピー/移動を実行し

た場合、コピー/移動先プログラム No.の既

存ローカルシンボルはすべて破棄されます。 
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9.7 プログラムの削除 
 

 

プログラムメニュー画面でクリアーボタンをタッチしてください。 
プログラムメニュー画面までの移行は［9.5 項］参照。 

 

 

 
 
 
 

 クリアーボタンにタッチすると実行確認画面が表示されます。 

 

削除するプログラム No.をタッチパネルテン

キーを使って入力します。タッチパネルテン

キーはキーボードボタンにタッチして表示さ

せます。From または To にカーソルがある状態

で No.欄をタッチするとその番号が From また

は To の入力欄に設定されます。  
先頭 No.と最終 No.に同じ数字を入力すると１

つのプログラムが削除できます。 

削除する先頭 No. 
削除する最終 No. 

実行する場合には、はいボタンにタッチしま

す。キャンセルする場合にはいいえボタンに

タッチします。 
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9.7 プログラムの削除 
 

 

プログラムメニュー画面でクリアーボタンをタッチしてください。 
プログラムメニュー画面までの移行は［9.5 項］参照。 

 

 

 
 
 
 

 クリアーボタンにタッチすると実行確認画面が表示されます。 

 

削除するプログラム No.をタッチパネルテン

キーを使って入力します。タッチパネルテン

キーはキーボードボタンにタッチして表示さ

せます。From または To にカーソルがある状態

で No.欄をタッチするとその番号が From また

は To の入力欄に設定されます。  
先頭 No.と最終 No.に同じ数字を入力すると１

つのプログラムが削除できます。 

削除する先頭 No. 
削除する最終 No. 

実行する場合には、はいボタンにタッチしま

す。キャンセルする場合にはいいえボタンに

タッチします。 
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ローカルシンボル同時クリアー対応機種の場合、プログラムクリアーと同時にローカルシンボル

のクリアーを行うことができます。 
ローカルシンボル同時クリアーを行う場合、プログラムクリアー画面でローカルシンボル同時ク

リアー指定チェックボックスを ON にし、クリアー / オールクリアーボタンにタッチします。 
 

 

 
 
 
 

プログラム No 選択画面でオールクリアーボタ

ンにタッチすると、全プログラムを削除します。 

実行する場合には、はいボタンにタッチしま

す。キャンセルする場合にはいいえボタンに

タッチします。 

OK ボタンで前の画面に戻ります。 
さらに戻る・キャンセルボタンを数回押しでフ

ラッシュ ROM 書き込み画面まで戻ります。 

［9.8 フラッシュ ROM 書込み］に従い、フ

ラッシュ ROM 書込みを行ってください。 

ローカルシンボルのクリアーも行うのチェッ

クボックスをタッチしてチェックを入れたりは

ずしたりします。 
 
※ ローカルシンボル同時クリアー指定チェッ

クボックスは対応機種のみ表示されます。 

ローカルシンボル同時クリアー指定チェックボックス(対応機種のみ表示) 
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実行する場合にははいボタンにタッチし、キャ

ンセルする場合にはいいえボタンにタッチし

ます。 
 
※ 左図例はクリアーの場合 
※ ローカルシンボル同時クリアーを実行した

場合、クリアー対象プログラム No.の既存

ローカルシンボルはすべて破棄されます。 
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実行する場合にははいボタンにタッチし、キャ

ンセルする場合にはいいえボタンにタッチし

ます。 
 
※ 左図例はクリアーの場合 
※ ローカルシンボル同時クリアーを実行した

場合、クリアー対象プログラム No.の既存

ローカルシンボルはすべて破棄されます。 
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9.8 フラッシュ ROM 書込み 
 

プログラム編集を行い、データをコントローラーに転送しただけでは、電源再投入・ソフトウェ

アリセットにより、編集データは消去してしまいます。 
電源再投入・ソフトウェアリセットを行っても編集データを保持するために、フラッシュ ROM
書込みを行います。 
編集終了の画面より、戻るボタンを使用して、フラッシュ ROM 書き込み画面まで戻ります。 

 

 
 

 
 

 
 

フラッシュ ROM に書込む場合ははいボタンに

タッチします。  
書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを切切

ららなないいででくくだだささいい。。 

フラッシュ ROM 書込み完了です。 
OK ボタンにタッチして編集メニュー画面に戻

ります。 
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10. プログラム実行 
(SSEL、ASEL、PSEL コントローラーのポジショナーモードを除く) 

 
10.1 動作確認 

 

 

 

 
 
プログラム運転メニューには 3 つの項目があります。 
プログラム選択 ：実行するプログラムを選択する画面に移行します。 
タスクステータス ：タスクステータスを表示する画面に移行します。 
全停止 ：全プログラムを終了させます。 

 
 

 

 

メインメニューでプログラム運転ボタンに 
タッチします。 
またプログラムの編集メニュー内にも 
プログラム運転ボタンがあります。 

プログラム運転させたいプログラム No.の、表

上の No.欄(左図○で囲んだ部分)をタッチしま

す。No.9 以降を表示させたい場合は Page Up 
Page Dn ボタンを使って表示を切替えます。 

プログラム選択ボタンにタッチします。 
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No. :タスク No. 
Prg. :プログラム No. 
Sts :タスクステータス(内部 OS 管理上のタスク状態)(XSEL-K はメインアプリ部 Ver.0.14 以

降から対応) 
Lvl :タスクレベル 
Step :実行中ステップ No. 
T :実行停止指示中(ステップ運転による停止、ブレークポイントによる停止、一時停止ボタ

ンによる停止) 
W :WAIT 部処理中(TIMW、WTxx、WZxx、WRIT、READ、サーボ命令完了待ちなど) 
H :HOLD 入力(XSEL-K はメインアプリ部 Ver.0.26 以降から対応) 
C :CANC 入力(XSEL-K はメインアプリ部 Ver.0.26 以降から対応) 
 
軸 No.割付け機能(［15.17 軸 No.割付け］参照) により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、プログラム No.選択画面に軸グループ No.初期値※が表示されます。 
また、タスクステータス画面に制御対象軸グループ No.(AGrp No.)が表示されます。 
(※プログラム実行開始時の制御対象軸グループ No.) 

 

 

タスク No.9 以降の状態を見る場合は Page Up 
Page Dn ボタンを使って表示を切替えます。 
戻るボタンにタッチするとプログラム運転メ

ニュー画面に戻ります。 

軸グループ No.初期値 

制御対象軸グループ No. 
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No. :タスク No. 
Prg. :プログラム No. 
Sts :タスクステータス(内部 OS 管理上のタスク状態)(XSEL-K はメインアプリ部 Ver.0.14 以

降から対応) 
Lvl :タスクレベル 
Step :実行中ステップ No. 
T :実行停止指示中(ステップ運転による停止、ブレークポイントによる停止、一時停止ボタ

ンによる停止) 
W :WAIT 部処理中(TIMW、WTxx、WZxx、WRIT、READ、サーボ命令完了待ちなど) 
H :HOLD 入力(XSEL-K はメインアプリ部 Ver.0.26 以降から対応) 
C :CANC 入力(XSEL-K はメインアプリ部 Ver.0.26 以降から対応) 
 
軸 No.割付け機能(［15.17 軸 No.割付け］参照) により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、プログラム No.選択画面に軸グループ No.初期値※が表示されます。 
また、タスクステータス画面に制御対象軸グループ No.(AGrp No.)が表示されます。 
(※プログラム実行開始時の制御対象軸グループ No.) 

 

 

タスク No.9 以降の状態を見る場合は Page Up 
Page Dn ボタンを使って表示を切替えます。 
戻るボタンにタッチするとプログラム運転メ

ニュー画面に戻ります。 

軸グループ No.初期値 

制御対象軸グループ No. 
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プログラム選択画面でプログラムを選択すると以下の画面に切替わります。(下図はプログラム No.1
を選択した場合) 

1 ステップごとに運転を行うか、連続運転を行うか選択します。 

 
 
 
 
 
 
 
 

連続運転モード ステップ運転モード 
ｖ 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

注意： ティーチングボックスの接続時には、‘安全速度制限有り’の状態になっています。

そのため、プログラムやパラメーターの設定と関係なく直交軸では最高速度は

250mm/s 以下となります。スカラ軸では最高速度は CP 動作 250mm/s 以下、PTP
動作 3％以下となります。 
安全速度の有無の切替えは［15.8 セーフティ速度］を参照してください。 

 

現在実行中のプログラムステップおよびその

前後を表示します。 
一時停止ボタンでステップ運転に切替わりま

す。 
運転停止ボタンで運転を終了します。 

現在実行中のプログラムステップの実行完了

後、次ステップおよびその前後を表示し一時停

止します。 
ステップボタンで 1 ステップ実行します。 
連続運転ボタンで連続運転に切替わります。 
運転停止ボタンで運転を終了します。 

一時停止 

連続運転 

連続運転ボタンにタッチして 
運転を開始。 

連続運転 運転停止 

ステップボタンにタッチして 
ステップ運転を開始。 

運転停止 ステップ 
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【プログラム運転画面内の表示項目】 
プログラム No.表示欄 ： 選択中プログラムのプログラム No.を表示します。 
ステップ No.入力欄 ： ステップ No.を入力します。 

入力した値により表示範囲が切替わります。 
(表示範囲切替えは Page Up Page Dn ボタンでも可能) 
入力による表示範囲切替えは運転停止中または一時停止中のみ

可能です。連続運転中は表示範囲が自動的に切替わり、実行中

ステップ No.がステップ No.入力欄に表示されます。 
実行ステータス表示欄 ： 選択中プログラムの実行状態を表示します。 

(空白：運転停止中、Run：連続運転中、Sus：一時停止中) 
ステップデータ表示欄 ： 選択中プログラムのステップデータを表示します。 

背景色は各ステップの種別および状態を示します。 
白 ：通常ステップ 
濃い黄色 ：コメントステップ 
緑 ：実行中ステップ(一時停止中) 
赤 ：実行中ステップ(WAIT 部処理中) 
青 ：実行中ステップ(その他) 

 
 
 
 

ステップ No.入力欄 プログラム No.表示欄 

ステップデータ 
表示欄 

実行ステータス表示欄 
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【プログラム運転画面内の表示項目】 
プログラム No.表示欄 ： 選択中プログラムのプログラム No.を表示します。 
ステップ No.入力欄 ： ステップ No.を入力します。 

入力した値により表示範囲が切替わります。 
(表示範囲切替えは Page Up Page Dn ボタンでも可能) 
入力による表示範囲切替えは運転停止中または一時停止中のみ

可能です。連続運転中は表示範囲が自動的に切替わり、実行中

ステップ No.がステップ No.入力欄に表示されます。 
実行ステータス表示欄 ： 選択中プログラムの実行状態を表示します。 

(空白：運転停止中、Run：連続運転中、Sus：一時停止中) 
ステップデータ表示欄 ： 選択中プログラムのステップデータを表示します。 

背景色は各ステップの種別および状態を示します。 
白 ：通常ステップ 
濃い黄色 ：コメントステップ 
緑 ：実行中ステップ(一時停止中) 
赤 ：実行中ステップ(WAIT 部処理中) 
青 ：実行中ステップ(その他) 

 
 
 
 

ステップ No.入力欄 プログラム No.表示欄 

ステップデータ 
表示欄 

実行ステータス表示欄 
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10.2 ブレークポイントの設定 
 

連続運転中の停止ポイントを設定できます。 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

ブレークポイント設定ボタン 
(B：ブレークポイント設定、空白：ブレークポイント解除） 

タッチパネルテンキーによるステップ No.直接

入力、または Page Up Page Dn ボタンタッチ

により、ブレークポイントを設定するステップ

No.が画面内に表示されるよう表示範囲を切替

えます。 
ブレークポイント設定ボタンにタッチするたび

に、ブレークポイントの設定と解除を行います。 
ブレークポイント全消去ボタンにタッチした場

合、選択中プログラムのブレークポイントをす

べて解除します。 

ブレークポイントでの停

止中を表します。 

ブレークポイントを設定し、連続運転を行った 
場合、設定したステップ No.の命令の実行前で

プログラムを一時停止します。 
停止後、連続運転を再開する場合には連続運転

ボタンにタッチします。また、ステップボタン

にタッチするとステップ運転を実行します。 
コントローラー電源OFF/ONまたはソフトウェ

アリセットを行うと、ブレークポイントはすべ

てクリアーされます。 

ブレークポイント全消去ボタン 
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10.3 プログラム運転中のモニター 
 

連続運転中または、ステップ運転中にアクチュエーターの現在位置やローカルおよびグローバル

領域のデータをモニターできます。 
 

 
 
 

 
 
 
 
 
 

モニターボタンにタッチします。 
 
モニターメニューが開きます。 

ボタンタッチにより、モニター項目を選択しま

す。 
 
モニターメニューが閉じたのち、選択したモニ

ター画面に切替わります。 
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10.3 プログラム運転中のモニター 
 

連続運転中または、ステップ運転中にアクチュエーターの現在位置やローカルおよびグローバル

領域のデータをモニターできます。 
 

 
 
 

 
 
 
 
 
 

モニターボタンにタッチします。 
 
モニターメニューが開きます。 

ボタンタッチにより、モニター項目を選択しま

す。 
 
モニターメニューが閉じたのち、選択したモニ

ター画面に切替わります。 
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(1) 現在位置表示 
アクチュエーターの現在位置を表示します。 
モニターメニューの現在位置ボタンにタッチします。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

直交軸 スカラ軸 
 
 
 
 

 
 
 

 
 
 

XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD コントローラー時 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

       直交型 6 軸有効時 
 

 
スカラタイプおよび直交型 6 軸の場合は、表示している座標系種別を切替えることができます。 

 
 

サーボ ON 状態 

サーボ OFF 状態 
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(2) ローカルフラグ 
ローカルフラグの ON/OFF 状態を表示します。ローカルフラグの ON/OFF を切替えることがで

きます。 
モニターメニューの L フラグボタンにタッチします。 
 

  
 

上右図のようにカーソルがフラグデータ欄内にあるとき、カーソル位置のフラグの ON/OFF を切

替えることができます。 
フラグ No.欄からフラグデータ欄にカーソルを移動させるには、フラグデータ欄にタッチしてく

ださい。 
カーソル位置のON/OFF切替えはタッチパネル内 ON または OFF ボタンをタッチして行います。 
カーソルの移動はタッチパネル内の← ↑ ↓ →をタッチして行います。 

Page Up Page Dn ボタンをタッチするたびフラグ No.が 50 ずつ切替わって表示されます。 
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(2) ローカルフラグ 
ローカルフラグの ON/OFF 状態を表示します。ローカルフラグの ON/OFF を切替えることがで

きます。 
モニターメニューの L フラグボタンにタッチします。 
 

  
 

上右図のようにカーソルがフラグデータ欄内にあるとき、カーソル位置のフラグの ON/OFF を切

替えることができます。 
フラグ No.欄からフラグデータ欄にカーソルを移動させるには、フラグデータ欄にタッチしてく

ださい。 
カーソル位置のON/OFF切替えはタッチパネル内 ON または OFF ボタンをタッチして行います。 
カーソルの移動はタッチパネル内の← ↑ ↓ →をタッチして行います。 

Page Up Page Dn ボタンをタッチするたびフラグ No.が 50 ずつ切替わって表示されます。 
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(3) ローカル変数 
ローカル変数の内容を表示します。またローカル整数変数・ローカル実数変数へ数値を代入、ロー

カルストリング変数に文字列を代入することができます。 
モニターメニューの L 整数 L 実数 L ストリングボタンにタッチします。 
 

①ローカル整数変数 

  
 

ローカル整数変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn ボタンを

使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルが変数値欄に移動します。 
カーソルがある位置のデータはタッチパネルテンキーを使って入力し ENT ボタンをタッチする

ことにより代入することができます。 
カーソル位置の移動は変数値欄をタッチして行います。 
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②ローカル実数変数 

  
 
ローカル実数変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn ボタンを

使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルが変数値欄に移動します。 
カーソルがある位置のデータはタッチパネルテンキーを使って入力し ENT ボタンをタッチする

ことにより代入することができます。 
カーソル位置の移動は変数値欄をタッチして行います。 

 
③ローカルストリング変数 

  
 

ローカルストリング変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn ボ

タンを使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルがデータ欄に移動します。 
カーソルがある位置のデータはタッチパネルテンキーを使って ASCII コードを入力し ENT ボタ

ンをタッチすることにより代入することができます。 
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②ローカル実数変数 

  
 
ローカル実数変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn ボタンを

使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルが変数値欄に移動します。 
カーソルがある位置のデータはタッチパネルテンキーを使って入力し ENT ボタンをタッチする

ことにより代入することができます。 
カーソル位置の移動は変数値欄をタッチして行います。 

 
③ローカルストリング変数 

  
 

ローカルストリング変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn ボ

タンを使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルがデータ欄に移動します。 
カーソルがある位置のデータはタッチパネルテンキーを使って ASCII コードを入力し ENT ボタ

ンをタッチすることにより代入することができます。 
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文字列表示・入力欄にタッチしカーソルを表示すると文字列を入力することが可能です。 
キーボードボタンにタッチしタッチパネルキーボードを表示させ入力します。 
文字列表示・入力欄とデータ欄との間のカーソル移動はカーソル表示させたい場所をタッチする

ことで行います。 
文字表示欄には英数・半角カナ文字のみ表示されます。入力は英数文字のみ可能です。 

 
(4) グローバルフラグ 

グローバルフラグの ON/OFF 状態を表示します。グローバルフラグの ON/OFF を切替えること

ができます。 
モニターメニューの G フラグボタンにタッチします。 
 

  
 
操作方法は(2)ローカルフラグと同様です。 

 

文字列表示・入力欄 
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(5) グローバル変数 

モニターメニューの G 整数 G 実数 G ストリングボタンにタッチします。 
 
①グローバル整数変数 

  
 
グローバル整数変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn ボタン

を使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルが変数値欄に移動します。 
値の代入方法は(3)①ローカル整数変数と同様です。 

 
②グローバル実数変数 

  
 
グローバル実数変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn ボタン

を使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルが変数値欄に移動します。 
値の代入方法は(3)②ローカル実数変数と同様です。 
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(5) グローバル変数 

モニターメニューの G 整数 G 実数 G ストリングボタンにタッチします。 
 
①グローバル整数変数 

  
 
グローバル整数変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn ボタン

を使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルが変数値欄に移動します。 
値の代入方法は(3)①ローカル整数変数と同様です。 

 
②グローバル実数変数 

  
 
グローバル実数変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn ボタン

を使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルが変数値欄に移動します。 
値の代入方法は(3)②ローカル実数変数と同様です。 
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③グローバルストリング変数 

  
 

グローバルストリング変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn
ボタンを使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルがデータ欄に移動します。 
値の代入方法は(3)③ローカルストリング変数と同様です。 
文字表示欄には英数・半角カナ文字のみ表示されます。入力は英数文字のみ可能です。 
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(6) 入力ポート 
モニターメニューの In モニターボタンにタッチします。 

 

 
(7) 出力ポート 

モニターメニューの Out モニターボタンにタッチします。 

  
 

上右図のようにカーソルが出力ポートデータ欄内にあるとき、カーソル位置の出力ポートの

ON/OFF を切替えることができます。 
ポート No.欄から出力ポートデータ欄にカーソルを移動させるには、出力ポートデータ欄にタッ

チしてください。 
カーソル位置のON/OFF切替えはタッチパネル内 ON または OFF ボタンをタッチして行います。 
カーソルの移動はタッチパネル内の← ↑ ↓ →をタッチして行います。 

Page Up Page Dn ボタンをタッチするたび出力ポート No.が 50 ずつ切替わって表示されます。 
 

表示させたいポート No.をキーボードボタンを

タッチしタッチパネルテンキーを開き入力し

ENT ボタンにタッチし確定させます。 
Page Up Page Dn ボタンにタッチすると 50 番

ずつ表示入力ポート No.が増減します。 
 
デバッグフィルターについては、［14.2 入力

ポート］を参照してください。 
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(6) 入力ポート 
モニターメニューの In モニターボタンにタッチします。 

 

 
(7) 出力ポート 

モニターメニューの Out モニターボタンにタッチします。 

  
 

上右図のようにカーソルが出力ポートデータ欄内にあるとき、カーソル位置の出力ポートの

ON/OFF を切替えることができます。 
ポート No.欄から出力ポートデータ欄にカーソルを移動させるには、出力ポートデータ欄にタッ

チしてください。 
カーソル位置のON/OFF切替えはタッチパネル内 ON または OFF ボタンをタッチして行います。 
カーソルの移動はタッチパネル内の← ↑ ↓ →をタッチして行います。 

Page Up Page Dn ボタンをタッチするたび出力ポート No.が 50 ずつ切替わって表示されます。 
 

表示させたいポート No.をキーボードボタンを

タッチしタッチパネルテンキーを開き入力し

ENT ボタンにタッチし確定させます。 
Page Up Page Dn ボタンにタッチすると 50 番

ずつ表示入力ポート No.が増減します。 
 
デバッグフィルターについては、［14.2 入力

ポート］を参照してください。 

 

MJ0377-8A  10-15  

(8) 入出力ポート(対応機種のみ) 

モニターメニューの InOut モニターボタンにタッチします。 
 

 
 

操作の方法は(7)出力ポートと同様です。 



10.
プ
ロ
グ
ラ
ム
実
行

 

10-16  MJ0377-8A 

10.4 プログラム実行時間測定機能 
 

プログラム運転画面により、指定した区間のプログラム実行時間が測定できます。 
 

 
 

設定を行うステップの T ボタンにタッチすると、タッチしたボタンの表示が変化します。 
各表示の意味は以下のとおりです。 

・(空白) ：未設定 
・S ：実行時間測定開始ポイント 
・E ：実行時間測定終了ポイント 
・SE ：同一ステップに実行時間測定開始・終了ポイント 

 
※ 実行時間測定開始ポイントのステップ実行前から実行時間測定終了ポイントのステップ実行

後までが実行時間測定区間となります。 
(同一ステップに実行時間測定開始・終了ポイントを設定した場合、そのステップの実行前か

ら実行後までが実行時間測定区間となります) 

 

プログラム運転画面を開きます。 
プログラム実行時間測定機能をサポートする機

種の場合、ブレークポイント設定ボタン(B ボタ

ン)と E 欄の間にプログラム実行時間測定区間

指定ボタン(T ボタン)が表示されます。プログ

ラム実行時間測定区間の指定は T ボタンにタッ

チすることで行います。 
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10.4 プログラム実行時間測定機能 
 

プログラム運転画面により、指定した区間のプログラム実行時間が測定できます。 
 

 
 

設定を行うステップの T ボタンにタッチすると、タッチしたボタンの表示が変化します。 
各表示の意味は以下のとおりです。 

・(空白) ：未設定 
・S ：実行時間測定開始ポイント 
・E ：実行時間測定終了ポイント 
・SE ：同一ステップに実行時間測定開始・終了ポイント 

 
※ 実行時間測定開始ポイントのステップ実行前から実行時間測定終了ポイントのステップ実行

後までが実行時間測定区間となります。 
(同一ステップに実行時間測定開始・終了ポイントを設定した場合、そのステップの実行前か

ら実行後までが実行時間測定区間となります) 

 

プログラム運転画面を開きます。 
プログラム実行時間測定機能をサポートする機

種の場合、ブレークポイント設定ボタン(B ボタ

ン)と E 欄の間にプログラム実行時間測定区間

指定ボタン(T ボタン)が表示されます。プログ

ラム実行時間測定区間の指定は T ボタンにタッ

チすることで行います。 
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10.4.1  実行時間測定区間指定 
 

実行時間測定区間の指定をプログラムが停止している状態で行います。 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

① T ボタンが空白の状態で T ボタンにタッチ

すると、左図のようにタッチしたボタンの

表示が S に変化し、実行時間測定開始ポイ

ントが設定されます。 
 
※ 左図はステップ 3 の T ボタンにタッチした

ときの例 

② T ボタンに S が表示されている状態で S が

表示されているボタンにタッチすると、左

図のようにタッチしたボタンの表示が SE
に変化し、同一ステップに実行時間測定開

始・終了ポイントが設定されます。 
また、S が表示されているボタン以外のボ

タンにタッチすると表示が E に変化し、実

行時間測定終了ポイントが設定されます。 

③ T ボタンに SE が表示されている状態で 
SE が表示されているボタンにタッチする

と、左図のように SE が E に変化し実行時

間終了ポイントが設定されます。 

④ T ボタンに E が表示されている状態で E が

表示されているボタンにタッチすると、左

図のように E の表示が消え、実行時間測定

開始・終了ポイントが未設定となります。 
また、E が表示されているボタン以外のボ

タンにタッチすると表示が S に変化し、実

行時間測定開始ポイントが設定されます。 
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⑤ 左図のようにそれぞれの T ボタンに S と 
E が表示されている状態で、S が表示され

ているボタンにタッチすると、S の表示が

消え、実行時間測定開始ポイントが未設定

となります。 
また、E が表示されているボタンにタッチ

すると、E の表示が消え、実行時間測定終

了ポイントが未設定となります。 
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⑤ 左図のようにそれぞれの T ボタンに S と 
E が表示されている状態で、S が表示され

ているボタンにタッチすると、S の表示が

消え、実行時間測定開始ポイントが未設定

となります。 
また、E が表示されているボタンにタッチ

すると、E の表示が消え、実行時間測定終

了ポイントが未設定となります。 
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10.4.2 実行時間測定結果表示 
 

実行時間測定結果の表示は以下の手順により行います。 
 

 
 

 
 

 
 
 

各表示における実行時間測定状態は以下のとおりです。 
・(非表示) ：実行時間未測定 
・-----.---表示 ：実行時間測定中 
・時間表示 ：実行時間測定完了 
 

※ 測定完了後、実行時間測定区間の変更を行うと、未測定の状態となります。 
※ 測定後に実行時間測定開始ポイントに設定したステップが実行された場合、再度測定が開始さ

れます。 
 

① モニターボタンにタッチします。 

② 実行時間ボタンにタッチします。 

③ モニターメニューが自動的に閉じ、プログ

ラム運転画面に実行時間測定結果が表示さ

れるようになります。 
 

※ 表示切替えはプログラム運転中／停止中の

いずれも可能です。 
 

※ モニターメニューの実行時間ボタンを再度

タッチすると通常表示に戻ります。 
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10.4.3  注意事項 
 
・実行時間測定区間の設定可能数は 1 区間のみです。 
・測定開始後、終了ポイントが設定されたステップの実行が完了しないと測定中のままとなります。 
・短時間でループする箇所を区間設定すると、測定完了後すぐに測定が開始され、-----.---s 

表示のまま変化しないように見える場合があります。 
・ブレークポイント/一時停止でプログラムを停止させている間も、実行時間は加算されます。 
・実行時間測定開始・終了ポイントは命令(Cmnd 欄)記載ステップに設定してください。入力/拡張

条件のみのステップ、コメントステップに設定した場合、測定が開始・終了されません。 

・実行時間測定開始・終了ポイント設定ステップに入力/拡張条件が設定されている場合、条件成

立時のみ測定が開始・終了されます。 
・実行時間測定開始ポイント設定ステップにブレークポイントが設定されている場合、プログラム

実行再開後に実行時間測定が開始されます。 
・測定可能な最大時間は 99999.999 秒です。 
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10.4.3  注意事項 
 
・実行時間測定区間の設定可能数は 1 区間のみです。 
・測定開始後、終了ポイントが設定されたステップの実行が完了しないと測定中のままとなります。 
・短時間でループする箇所を区間設定すると、測定完了後すぐに測定が開始され、-----.---s 

表示のまま変化しないように見える場合があります。 
・ブレークポイント/一時停止でプログラムを停止させている間も、実行時間は加算されます。 
・実行時間測定開始・終了ポイントは命令(Cmnd 欄)記載ステップに設定してください。入力/拡張

条件のみのステップ、コメントステップに設定した場合、測定が開始・終了されません。 

・実行時間測定開始・終了ポイント設定ステップに入力/拡張条件が設定されている場合、条件成

立時のみ測定が開始・終了されます。 
・実行時間測定開始ポイント設定ステップにブレークポイントが設定されている場合、プログラム

実行再開後に実行時間測定が開始されます。 
・測定可能な最大時間は 99999.999 秒です。 
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11. 座標系データ編集 
XSEL-JX/KX/PX/QX/RX/SX/RAX/SAX、および XSEL2-TX(軸グループ

No.1)の 1～4 軸※、XSEL-RXD/SXD/RAXD/SAXD の 1～4 軸および 
5～8 軸、MSEL-PCX/PGX の 1～4 軸※、RSEL 直交型 6 軸 
(※ 3 軸スカラ仕様時は 1～3 軸) 

 

 

 
 
 

 

 
 
 

 
 
 
 
 

編集ボタンにタッチします。 

座標系ボタンにタッチします。 

変更ボタンにタッチします。 
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編集対象の座標系をこの画面より選択します。 
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編集対象の座標系をこの画面より選択します。 
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11.1 ワーク座標系データ編集 
 
ワーク座標系データの入力例として、ワーク座標系 No.１に下図の様な座標系を設定します。 

 
(アーム長 500 ストロークでの動作範囲です。) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ワーク座標系 No.1 のオフセット量は、Xofw1＝150、Yofw1＝200、Zofw1＝0、Rofw1＝30 にな

ります。 
 
 
 

座標系データ選択画面でワーク座標系オフセット量ボタンにタッチします。 
 
 

 
 
 

 
 
 
 

カーソルは No.の位置にいます。ワーク座標系

No.の選択はキーボードボタンにタッチしタッ

チパネルキーボードを表示させ入力するか、

Page Up Page Dn ボタンを使用し決定します。 
X 軸オフセット量の入力ボックスをタッチしま

す。 

X 軸オフセット量の入力ボックス 
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 XSEL-RX/SX, RAX/SAX、XSEL2-TX の場合 XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD の場合 

 

 
 直交型 6 軸の場合 
 
 

直交型 6 軸ロボットのワーク座標系 
オフセット量 Xofw1＝150、Yofw1＝200、Zofw1＝0、Rxofw1＝0、Ryofw1＝0、Rzofw1＝30 の場合 
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 XSEL-RX/SX, RAX/SAX、XSEL2-TX の場合 XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD の場合 

 

 
 直交型 6 軸の場合 
 
 

直交型 6 軸ロボットのワーク座標系 
オフセット量 Xofw1＝150、Yofw1＝200、Zofw1＝0、Rxofw1＝0、Ryofw1＝0、Rzofw1＝30 の場合 
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カーソルが X 軸オフセット量データの位置にあ

るとき、キーボードボタンにタッチしタッチパ

ネルキーボードを表示させます。 

150 と入力し、ENT ボタンをタッチします。 

カーソル位置は Y 軸オフセット量データの位置

にあります。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

200 と入力し ENT ボタンにタッチします。 
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カーソル位置は Z 軸オフセット量データの位置

にあります。 
Z 軸オフセット量は 0 のままなので、R 軸オフ

セット量の入力ボックス位置をタッチします。 

R 軸オフセット量の入力ボックス 

カーソル位置はR軸オフセット量データの位置

にあります。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

30 と入力し ENT ボタンにタッチします。 
 

書き込みボタンにタッチしてコントローラー

にデータを転送します。ワーク座標系オフセッ

ト量 No.2 に進みます。 
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カーソル位置は Z 軸オフセット量データの位置

にあります。 
Z 軸オフセット量は 0 のままなので、R 軸オフ

セット量の入力ボックス位置をタッチします。 

R 軸オフセット量の入力ボックス 

カーソル位置はR軸オフセット量データの位置

にあります。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

30 と入力し ENT ボタンにタッチします。 
 

書き込みボタンにタッチしてコントローラー

にデータを転送します。ワーク座標系オフセッ

ト量 No.2 に進みます。 
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戻るボタンまたはキャンセルボタンなどを

タッチしフラッシュ ROM 書き込み画面に移行

させます。 

フラッシュ ROM に書込む場合ははいボタンに

タッチします。 
書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを切切

ららなないいででくくだだささいい。。 

フラッシュ ROM 書込み完了です。 
OK ボタンにタッチして編集メニュー画面に戻

ります。 
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ワーク座標系データ編集画面のクリアーボタンについて 
 

 
 

 
クリアーボタンタッチ後の画面例 

 

カーソルがどこの位置にあっても X、Y、Z、R
軸オフセット量の値すべてを 0 に設定します。 
(直交型 6 軸の場合は X、Y、Z、Rx、Ry、Rz
のすべて) 
 
コントローラーに転送する場合は書き込みボ

タンにタッチしてください。 
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ワーク座標系データ編集画面のクリアーボタンについて 
 

 
 

 
クリアーボタンタッチ後の画面例 

 

カーソルがどこの位置にあっても X、Y、Z、R
軸オフセット量の値すべてを 0 に設定します。 
(直交型 6 軸の場合は X、Y、Z、Rx、Ry、Rz
のすべて) 
 
コントローラーに転送する場合は書き込みボ

タンにタッチしてください。 
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11.2 ツール座標系データ編集 
 

ツール座標系データの入力例として、ツール座標系 No.１に下図の様な座標系を設定します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ツール座標系 No.1 のオフセット量は、Xoft1＝45、Yoft1＝35、Zoft1＝-10、Roft1＝45 になります。 
(3 軸スカラ仕様の場合、Roft は無視されます) 
 
 
 
 
 

 
 

カーソルは No.の位置にいます。ツール座標系

No.の選択はキーボードボタンにタッチしタッ

チパネルキーボードを表示させ入力するか、

Page Up Page Dn ボタンを使用し決定します。 
X 軸オフセット量の入力ボックスをタッチしま

す。 

X 軸オフセット量の入力ボックス 
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 XSEL-RX/SX, RAX/SAX、XSEL2-TX の場合 XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD の場合 

 

 
 直交型 6 軸の場合 
 
 
直交型 6 軸ロボットのツール座標系 
オフセット量 Xoft1＝0、Yoft1＝20、Zoft1＝50、Rxoft1＝0、Ryoft1＝0、Rzoft1＝-45 の場合 
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 XSEL-RX/SX, RAX/SAX、XSEL2-TX の場合 XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD の場合 

 

 
 直交型 6 軸の場合 
 
 
直交型 6 軸ロボットのツール座標系 
オフセット量 Xoft1＝0、Yoft1＝20、Zoft1＝50、Rxoft1＝0、Ryoft1＝0、Rzoft1＝-45 の場合 
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カーソルが X 軸オフセット量データの位置にあ

るとき、キーボードボタンにタッチしタッチパ

ネルキーボードを表示させます。 

45 と入力し、ENT をタッチします。 

カーソル位置は Y 軸オフセット量データの位置

にあります。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

35 と入力し、ENT をタッチします。 
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※ 3 軸スカラ仕様の場合、R 軸オフセット量はコントローラー側で無視されます。 
 

カーソル位置は Z 軸オフセット量データの位置

にあります。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

-10 と入力し、ENT をタッチします。 

カーソル位置はR軸オフセット量データの位置

にあります。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

45 と入力し、ENT をタッチします。 
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※ 3 軸スカラ仕様の場合、R 軸オフセット量はコントローラー側で無視されます。 
 

カーソル位置は Z 軸オフセット量データの位置

にあります。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

-10 と入力し、ENT をタッチします。 

カーソル位置はR軸オフセット量データの位置

にあります。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

45 と入力し、ENT をタッチします。 
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書き込みボタンにタッチしてコントローラー

にデータを転送します。ツール座標系オフセッ

ト量 No.2 に進みます。 

戻るボタンまたはキャンセルボタンなどを

タッチしフラッシュ ROM 書き込み画面に移行

させます。 

フラッシュ ROM に書込む場合ははいボタンに

タッチします。 
書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを切切

ららなないいででくくだだささいい。。 



11.
座
標
系
デ
ー
タ
編
集

 

11-14  MJ0377-8A 

 

 
 
 
ツール座標系データ編集画面のクリアーボタンについて 
 

 
 

 
クリアーボタンタッチ後の画面例 

フラッシュ ROM 書込み完了です。 
OK ボタンにタッチして編集メニュー画面に戻

ります。 

カーソルがどこの位置にあっても X、Y、Z、R
軸オフセット量の値すべてを 0 に設定します。 
(直交型 6 軸の場合は X、Y、Z、Rx、Ry、Rz
のすべて) 

 
コントローラーに転送する場合は書き込みボ

タンにタッチしてください。 
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ツール座標系データ編集画面のクリアーボタンについて 
 

 
 

 
クリアーボタンタッチ後の画面例 

フラッシュ ROM 書込み完了です。 
OK ボタンにタッチして編集メニュー画面に戻

ります。 

カーソルがどこの位置にあっても X、Y、Z、R
軸オフセット量の値すべてを 0 に設定します。 
(直交型 6 軸の場合は X、Y、Z、Rx、Ry、Rz
のすべて) 

 
コントローラーに転送する場合は書き込みボ

タンにタッチしてください。 
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11.3 簡易干渉チェックゾーン編集 
 

簡易干渉チェックゾーンの設定には、3 種類の項目の入力が必要です。 
 領域を定義する 2 点のポジションデータ(ベース座標系での値を入力します。) 

 領域侵入時に出力させる出力ポート No.またはグローバルフラグ No. 
 領域侵入時のエラー種別(0：エラー処理しない 

1：メッセージレベルエラー 
2：動作解除レベルエラー) 

 
簡易干渉チェックゾーンの入力例として、簡易チェックゾーン No.1 に下図の様な領域を設定し

ます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

○A のベース座標値 Xb＝475、Yb＝-50、Zb＝150、Rb＝0 
○G のベース座標値 Xb＝400、Yb＝50、Zb＝200、Rb＝180 
領域侵入時に出力させる出力ポート No.311 
領域侵入時のエラー種別 1. 
 
※ 3 軸スカラ仕様の場合、Rb の設定は意味を持ちません。(コントローラー側で無視されます) 

※ 直交型 6 軸の場合、領域定義は X、Y、Z のみの指定となります。 
 
 

 
 

簡易干渉チェックゾーン No.選択画面です。 
カーソルは、簡易干渉チェックゾーン No.の位

置にいます。 
簡易干渉チェックゾーン No.の選択は、この画

面よりタッチパネルテンキーまたは Page Up 
Page Dn ボタンを使用して No.を入力します。 
本例は、簡易干渉チェックゾーン No.１への設

定です。そのまま、入力したい座標入力位置を

タッチします。 

A 

G 
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 XSEL-RX/SX, RAX/SAX、XSEL2-TX の場合 
 

 
 XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD の場合 
 

 
 直交型 6 軸の場合 
 

 
 

軸切替え 

XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD の軸切替えはラ

ジオボタンにタッチして行います。 

○A のベース座標入力 
カーソルは X 軸データ位置にあります。 
キーボードボタンにタッチしタッチパネル

キーボードを表示させます。 
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 XSEL-RX/SX, RAX/SAX、XSEL2-TX の場合 
 

 
 XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD の場合 
 

 
 直交型 6 軸の場合 
 

 
 

軸切替え 

XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD の軸切替えはラ

ジオボタンにタッチして行います。 

○A のベース座標入力 
カーソルは X 軸データ位置にあります。 
キーボードボタンにタッチしタッチパネル

キーボードを表示させます。 
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475 と入力し ENT にタッチします。 

カーソルは Y 軸データ位置にあります。 
キーボードボタンにタッチしタッチパネル

キーボードを表示させ、-50 と入力し ENT に

タッチします。 

カーソルは Z 軸データ位置にあります。 
キーボードボタンにタッチしタッチパネル

キーボードを表示させ、150 と入力し ENT に

タッチします。 

カーソルは R 軸データ位置にあります。 
キーボードボタンにタッチしタッチパネル

キーボードを表示させ、0 と入力し ENT にタッ

チします。 
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もう一方の X 軸データにカーソルが移動しま

す。 
○G のベース座標値を○A と同様に入力します。 

座標データの入力が終わる(R 軸の入力が確定

する)と出力ポート/フラグ入力欄にカーソルが

移動します。 

キーボードボタンにタッチしタッチパネル

キーボードを表示させ、311 と入力し ENT に

タッチします。 
エラー種別入力欄にカーソルが移動します。 
 
 

キーボードボタンにタッチしタッチパネル

キーボードを表示させ、1 と入力し ENT にタッ

チします。 
書き込みボタンにタッチしてデータを転送し

ます。 



11.
座
標
系
デ
ー
タ
編
集

 

11-18  MJ0377-8A 

 
 

 
 

 
 

 
 

もう一方の X 軸データにカーソルが移動しま

す。 
○G のベース座標値を○A と同様に入力します。 

座標データの入力が終わる(R 軸の入力が確定

する)と出力ポート/フラグ入力欄にカーソルが

移動します。 

キーボードボタンにタッチしタッチパネル

キーボードを表示させ、311 と入力し ENT に

タッチします。 
エラー種別入力欄にカーソルが移動します。 
 
 

キーボードボタンにタッチしタッチパネル

キーボードを表示させ、1 と入力し ENT にタッ

チします。 
書き込みボタンにタッチしてデータを転送し

ます。 
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簡易干渉チェックゾーン定義座標 No.2 の編集

画面に進みます。 
○A と○G の軸パターンが一致していない場合は、

「9F0」エラー(RSEL、XSEL2-TX では「312」
エラー)が発生します。 
○A と○G の軸パターンが 0 のとき、出力ポート/

エラー(RSEL、XSEL2-TX では「312」エラー)

種別が指定されている場合は「9F1」エラーが

発生します。 
戻るボタンを使用しフラッシュ ROM 書き込み

画面まで戻ります。 

フラッシュ ROM に書込む場合ははいボタンに

タッチします。 
書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを切切

ららなないいででくくだだささいい。。 

フラッシュ ROM 書込み完了です。 
OK ボタンにタッチして編集メニュー画面に戻

ります。 
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簡易干渉チェックゾーンデータ編集画面のクリアーボタンについて 
 

 
 
 

 
クリアーボタンタッチ後の画面 

 

カーソルがどこの位置にあっても X,Y,Z,R 軸の

座標値を無効に、出力ポート/フラグ欄およびエ

ラー種別欄を 0 に設定します。 
(直交型 6 軸の場合は X、Y、Z 軸の座標値を無

効に、出力ポート/フラグ欄およびエラー種別

欄を 0 に設定します) 
 
コントローラーに転送する場合は書き込みボ

タンにタッチしてください。 
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簡易干渉チェックゾーンデータ編集画面のクリアーボタンについて 
 

 
 
 

 
クリアーボタンタッチ後の画面 

 

カーソルがどこの位置にあっても X,Y,Z,R 軸の

座標値を無効に、出力ポート/フラグ欄およびエ

ラー種別欄を 0 に設定します。 
(直交型 6 軸の場合は X、Y、Z 軸の座標値を無

効に、出力ポート/フラグ欄およびエラー種別

欄を 0 に設定します) 
 
コントローラーに転送する場合は書き込みボ

タンにタッチしてください。 
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12. シンボル編集 
(SSEL、ASEL、PSEL コントローラーのポジショナーモードを除く) 

 
変数、ポート、フラグ、ポジションなどにシンボル(名前)をつけることが可能です。 

 
 

 
 

 
 

 
 

メニュー画面で編集ボタンにタッチします。 

編集画面でシンボルボタンにタッチします。 

変更ボタンにタッチします。 
 
※ 変更/新規ボタンが表示されている場合は

変更/新規ボタンにタッチしてください。 
 



12.
シ
ン
ボ
ル
編
集

 

12-2  MJ0377-8A 

12.1 シンボル編集項目 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
 

シンボル選択メニュー(一部機種を除く) 
 

(1) 編集できる項目は以下のとおりです。 
※ 入出力ポート対応機種では入出力ポート No.も編集可能です。 

整数変数 No.、実数変数 No.、整数定数、実数定数 
フラグ No.、入力ポート No. 
出力ポート No.、プログラム No.、タグ No.、サブルーチン No. 
ポジション No.、軸 No. 

(2) シンボル記述規約 
①先頭文字※1はアルファベット、アンダースコア 
②２文字目以降※1はアスキーコード 0x21～0x7e 
③最大文字数※2は半角 9 文字(文字列リテラルは最大半角 8 文字) 
④同一機能内での同一名シンボル定義は禁止(プログラムの異なるローカル同士は許可) 
⑤フラグ No. /入力ポート No. /出力ポート No. /入出力ポート No.グループに同一名シンボル定

義は禁止(プログラムの異なるローカル同士は許可) 
⑥整数変数 No./実数変数 No.グループに同一名シンボル定義は禁止(プログラムの異なるローカ

ル同士は許可) 
⑦整数定数/実数定数グループに同一名シンボル定義は禁止 
 
※1 RSEL、XSEL2-T/TX は上記に加え、アスキーコード 80h 以降の文字（半角カナ、全角文字）

が使用可能です。ただし本タッチパネルティーチングボックスは表示のみ対応しています

（入力できません）。 
※2 RSEL、XSEL2-T/TX は半角 40 文字（文字列リテラルは最大半角 39 文字）まで使用可能で

す。 
 

前へ 

次へ 
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12.1 シンボル編集項目 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
 

シンボル選択メニュー(一部機種を除く) 
 

(1) 編集できる項目は以下のとおりです。 
※ 入出力ポート対応機種では入出力ポート No.も編集可能です。 

整数変数 No.、実数変数 No.、整数定数、実数定数 
フラグ No.、入力ポート No. 
出力ポート No.、プログラム No.、タグ No.、サブルーチン No. 
ポジション No.、軸 No. 

(2) シンボル記述規約 
①先頭文字※1はアルファベット、アンダースコア 
②２文字目以降※1はアスキーコード 0x21～0x7e 
③最大文字数※2は半角 9 文字(文字列リテラルは最大半角 8 文字) 
④同一機能内での同一名シンボル定義は禁止(プログラムの異なるローカル同士は許可) 
⑤フラグ No. /入力ポート No. /出力ポート No. /入出力ポート No.グループに同一名シンボル定

義は禁止(プログラムの異なるローカル同士は許可) 
⑥整数変数 No./実数変数 No.グループに同一名シンボル定義は禁止(プログラムの異なるローカ

ル同士は許可) 
⑦整数定数/実数定数グループに同一名シンボル定義は禁止 
 
※1 RSEL、XSEL2-T/TX は上記に加え、アスキーコード 80h 以降の文字（半角カナ、全角文字）

が使用可能です。ただし本タッチパネルティーチングボックスは表示のみ対応しています

（入力できません）。 
※2 RSEL、XSEL2-T/TX は半角 40 文字（文字列リテラルは最大半角 39 文字）まで使用可能で

す。 
 

前へ 

次へ 
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12.2 入力例)ローカル整数変数 No.をシンボル化 
 

プログラム No.3 の変数 No.5 を'Cnt5’とシンボル化します。 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

整数変数 No.ボタンにタッチします。 

プログラム No.欄にカーソルがあります。ロー

カル領域のプログラム No.を入力します。(グ

ローバル領域をシンボル化する場合には０のま

まにしておきます。) 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネルテ

ンキーを表示させます。 

3 を入力し、ENT にタッチします。 

カーソルが No.欄に移動します。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネルテ

ンキーを表示させます。 
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5 を入力し、ENT にタッチします。 

カーソルがシンボル欄に移動します。 
キーボードボタンにタッチしタッチパネルテ

ンキーを表示させます。 

‘C’の入力は SHIFT をタッチした後、C にタッ

チします。自動的に小文字入力となりますので、

続けて n t 5 を入力し、ENT にタッチします。 

入力が確定するとカーソルが消えます。 
再度入力したい場合はシンボル入力欄をタッチ

します。 
書き込みボタンにタッチして、シンボルデータ

をコントローラーに転送します。 

シンボル入力欄 

データを転送する前に Page Up Page Dn ボ

タン、戻るボタンなどで画面を切替えた場

合、入力したデータは無効になります。 
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5 を入力し、ENT にタッチします。 

カーソルがシンボル欄に移動します。 
キーボードボタンにタッチしタッチパネルテ

ンキーを表示させます。 

‘C’の入力は SHIFT をタッチした後、C にタッ

チします。自動的に小文字入力となりますので、

続けて n t 5 を入力し、ENT にタッチします。 

入力が確定するとカーソルが消えます。 
再度入力したい場合はシンボル入力欄をタッチ

します。 
書き込みボタンにタッチして、シンボルデータ

をコントローラーに転送します。 

シンボル入力欄 

データを転送する前に Page Up Page Dn ボ

タン、戻るボタンなどで画面を切替えた場

合、入力したデータは無効になります。 
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（注） SEL プログラムで使用中のシンボルを削除、変更した場合、SEL プログラムを実行すると C47

「シンボル検索エラー」（RSEL、XSEL2-T/TX の場合は 44C）が発生することがあります。 
そのような場合は、ファイルバックアップにより、全プログラムを SD メモリーカードに保

存したのち、ファイルリストアにより、保存したファイルをコントローラーへ転送してくだ

さい。 
※エラーが解消されない場合は、SEL プログラムの再編集が必要な場合があります。 

戻るボタンまたはキャンセルボタンなどを

タッチしフラッシュ ROM 書き込み画面に移行

させます。 

フラッシュ ROM に書込む場合ははいボタンに

タッチします。 
書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを切切

ららなないいででくくだだささいい。。 

フラッシュ ROM 書込み完了です。 
OK ボタンにタッチして編集メニュー画面に戻

ります。 
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12.3 各項目のシンボル編集画面 
 

(1) 定数 
 
 
 

整数型定数シンボル編集画面 実数型定数シンボル編集画面 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
整数型定数の入力例： 
タッチパネルキーボードを使ってシンボル名’Const1’に 1000 を定義する。 

 
 

シンボル入力欄をタッチしカーソルを移動させ

ます。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

登録可能残数 

シンボルをアルファ

ベット・数値で入力 
定義値を入力します。 
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12.3 各項目のシンボル編集画面 
 

(1) 定数 
 
 
 

整数型定数シンボル編集画面 実数型定数シンボル編集画面 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
整数型定数の入力例： 
タッチパネルキーボードを使ってシンボル名’Const1’に 1000 を定義する。 

 
 

シンボル入力欄をタッチしカーソルを移動させ

ます。 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネル

キーボードを表示させます。 

登録可能残数 

シンボルをアルファ

ベット・数値で入力 
定義値を入力します。 
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整数定数シンボル 2 進/16 進入力対応機種の場合、整数定数シンボルの定義値を 2 進数および 16
進数で入力することができます。 
 

 
 

 
 
 
 

Const1 と入力し ENT にタッチします。 
SHIFT C o n s t 1 と入力します。 
定義値欄にカーソルが移動します。 
 

キーボードボタンにタッチし、タッチパネルテ

ンキーを表示させます。 
1000 を入力し ENT をタッチします。 
 
入力後、書き込みボタンにタッチし、シンボル

データをコントローラーに転送します。その後、

［12.2 入力例)ローカル整数変数 No.をシンボ

ル化］を参考にフラッシュ ROM 書込みを行っ

てください。 
 

対応機種の場合、定義値欄にカーソルがある状

態で、画面右下にデータタイプ選択ボタンが表

示されます。 
 
データタイプを切替える場合、ボタンをタッチ

します。 

データタイプに合わせて定義値欄の表示が切替

わります。(左図は 16 進数(Hex)を選択した場

合。定義値の後ろに基数(2 進数：b、16 進数：

h、10 進数：（空白)が表示されます。） 
 
キーボードボタンにタッチし、タッチパネルテ

ンキーを使用して定義値を入力します。 
 
入力後、書き込みボタンにタッチし、シンボル

データをコントローラーに転送します。その後、

［12.2 入力例)ローカル整数変数 No.をシンボ

ル化］を参考にフラッシュ ROM 書込みを行っ

てください。 
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(2) プログラム No.指定可能定義データ 
整数変数 No.、実数変数 No.、フラグ No.、タグ No.、サブルーチン No. 

 
フラグ No.シンボル編集画面 タグ No.シンボル編集画面 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

プログラム No.入力欄 
整数変数 No.、実数変数 No.、フラグ

No.はグローバル領域にデータを持て

るため 0 が入力可能。 
タグ No.、サブルーチン No.はローカ

ル領域のみのためプログラム No.のみ

設定可能。 
テンキーや Page Up Page Dn ボタン

で入力します。 
※プログラム No.欄にカーソルがある

場合 Page Up Page Dn ボタンを使用

するとプログラム No.が増減します。 

No.入力欄：テンキーや

Page Up Page Dn ボタ

ンで入力します。 
 

シンボル入力欄：タッチ

パ ネ ル キ ー ボ ー ド を

使って入力します。 
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(2) プログラム No.指定可能定義データ 
整数変数 No.、実数変数 No.、フラグ No.、タグ No.、サブルーチン No. 

 
フラグ No.シンボル編集画面 タグ No.シンボル編集画面 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

プログラム No.入力欄 
整数変数 No.、実数変数 No.、フラグ

No.はグローバル領域にデータを持て

るため 0 が入力可能。 
タグ No.、サブルーチン No.はローカ

ル領域のみのためプログラム No.のみ

設定可能。 
テンキーや Page Up Page Dn ボタン

で入力します。 
※プログラム No.欄にカーソルがある

場合 Page Up Page Dn ボタンを使用

するとプログラム No.が増減します。 

No.入力欄：テンキーや

Page Up Page Dn ボタ

ンで入力します。 
 

シンボル入力欄：タッチ

パ ネ ル キ ー ボ ー ド を

使って入力します。 
 

 

MJ0377-8A  12-9  

(3) プログラム No.指定なし定義データ 
入力ポート No.、出力ポート No.、入出力ポート No.(対応機種のみ)、プログラム No.、ポジショ

ン No.、軸 No. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

No.入力欄：テンキーや

Page Up Page Dn ボタ

ンで入力します。 
 

シンボル入力欄：タッチ

パ ネ ル キ ー ボ ー ド を

使って入力します。 
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13. パラメーター編集 
 

お客様のシステムに合わせたパラメーターの変更が可能です。 
お客様によりパラメーターを変更された場合にはパラメーター内容を記録しておいてください。 

 
 
 

 

 
 

 

 

 

注意： SSEL、ASEL、PSEL のポジショナーモード時、起動状態の場合は、パラメーターの転

送ができません。 
 停止を行ってからパラメーターの変更、転送を行ってください。 
 停止はメインメニューのポジショナーモード→ポジショナーモード終了ボタンにタッ

チしてください。 

パラメーターはフラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェアリセットまたは電源再投入により有効に

なります。 

メニュー画面で編集ボタンにタッチします。 

編集画面でパラメーターボタンにタッチしま

す。 
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13.1 パラメーター編集項目 
 

 
 
コントローラーにより、「I/O スロットカード」が「I/O 系デバイス」の名称に変わります。また、

表示項目はコントローラーにより異なります。 
 
 

RSEL の軸関連パラメーター(軸グループ、軸、アクチュエーター)と、XSEL2-T/TX の軸グルー

プパラメーターは、軸グループごとに設定値を持っています。項目ボタンをタッチした後、軸グ

ループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 
(軸グループにつきましては、［15.17.2 軸 No.割付けモード切替え］を参照してください) 

 

 

 

 

 
 
 

軸グループパラメーターを表示・編集する場合、

軸グループボタンをタッチします。 
 
※ 左図例は RSEL を示します。 

 

軸グループボタンタッチ後、軸グループ選択画面

が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
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13.1 パラメーター編集項目 
 

 
 
コントローラーにより、「I/O スロットカード」が「I/O 系デバイス」の名称に変わります。また、

表示項目はコントローラーにより異なります。 
 
 

RSEL の軸関連パラメーター(軸グループ、軸、アクチュエーター)と、XSEL2-T/TX の軸グルー

プパラメーターは、軸グループごとに設定値を持っています。項目ボタンをタッチした後、軸グ

ループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 
(軸グループにつきましては、［15.17.2 軸 No.割付けモード切替え］を参照してください) 

 

 

 

 

 
 
 

軸グループパラメーターを表示・編集する場合、

軸グループボタンをタッチします。 
 
※ 左図例は RSEL を示します。 

 

軸グループボタンタッチ後、軸グループ選択画面

が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
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デバイス非依存パラメーターの場合（図は I/O パラメーターの例） 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

デバイス依存パラメーターの場合（図は軸別パラメーターの例） 

 
【パラメーター編集画面内の表示項目】 
パラメーターNo.入力欄 ：パラメーターNo.を入力します。 
  入力した値により表示範囲が切替わります。 
パラメーターNo.表示欄 ：パラメーターNo.を表示します。 
パラメーター名 ：パラメーター名称を表示します。 
定義値 ：パラメーター値を表示します。 
  変更可能パラメーターの場合、値の入力も可能です。 

パラメーターNo.入力欄 

定義値 

パラメーターNo.表示欄 

パラメーター名 

パラメーターNo.入力欄 

定義値 

パラメーターNo.表示欄 

パラメーター名 

パラメーター編集画面が表示されます。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示

されます。 
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13.2 入力例)軸別パラメーターを編集 
 

軸別パラメーターNo.7 ソフトリミット＋を 1 軸＝300mm、2 軸＝200mm に設定します。 
 

 

 

 

 

 

 

パラメーターNo.入力欄にカーソルがある状態

にします（ない場合、パラメーターNo.入力欄を

タッチし、カーソルを移動させます）。 
 
キーボードボタンにタッチしタッチパネルテ

ンキーを表示させます。 

編集したいパラメーターNo.が表示されるよう、

表示範囲を切替えます。 
 
パラメーターNo.の値を入力し ENT ボタンに

タッチします。 

表示範囲の切替えは       ボタン

で行う事もできます。 
 
       ボタンにタッチし、編集した

いパラメーターNo.が表示されるようにしま

す。 
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13.2 入力例)軸別パラメーターを編集 
 

軸別パラメーターNo.7 ソフトリミット＋を 1 軸＝300mm、2 軸＝200mm に設定します。 
 

 

 

 

 

 

 

パラメーターNo.入力欄にカーソルがある状態

にします（ない場合、パラメーターNo.入力欄を

タッチし、カーソルを移動させます）。 
 
キーボードボタンにタッチしタッチパネルテ

ンキーを表示させます。 

編集したいパラメーターNo.が表示されるよう、

表示範囲を切替えます。 
 
パラメーターNo.の値を入力し ENT ボタンに

タッチします。 

表示範囲の切替えは       ボタン

で行う事もできます。 
 
       ボタンにタッチし、編集した

いパラメーターNo.が表示されるようにしま

す。 
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編集を行いたい箇所(No.7 の 1 軸目)をタッチ

し、カーソルを移動させます。 
 
カーソル移動後、キーボードボタンにタッチし

タッチパネルテンキーを表示させます。 

タッチパネルテンキーを使って 300000 と入力

し ENT ボタンにタッチします。 
(単位 0.001mm) 

数字が確定すると 2 軸目の入力欄にカーソルが

移動します。また、編集状態（コントローラー

未書込み状態）であることを表すため、パラメー

ターNo.表示欄の背景がオレンジ色に変化しま

す。 
 
再入力したい場合は入力欄をタッチしてカーソ

ルを移動させたのちキーボードボタンにタッ

チします。 
 

2軸目のデータ入力も1軸目と同様に行います。 
 
キーボードボタンにタッチしタッチパネルテ

ンキーを表示させたのち、200000 と入力し

ENT ボタンにタッチします。 
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注意： ティーチングボックスでは表示範囲内のデータのみメモリーに保持します。そのため、

表示画面ごとに書込み(コントローラーへの転送)を行う必要があります。 
 書込みを行わなかった場合、編集したデータは画面を切替えた時点で無効となります。 

 

入力後、書き込みボタンにタッチしパラメー

ターデータをコントローラーへ転送します。 

コントローラーへの転送が完了するとパラメー

ターNo.表示欄の背景色表示が通常状態に戻り

ます。 

 
軸別パラメーターの編集を続ける場合には同様

の手順により行います。軸別パラメーターの編

集を終了する場合には戻るボタンを使用して

フラッシュ ROM 書き込み画面まで戻ります。 

フラッシュ ROM への書込みを行います。 
はいボタンにタッチします。 
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注意： ティーチングボックスでは表示範囲内のデータのみメモリーに保持します。そのため、

表示画面ごとに書込み(コントローラーへの転送)を行う必要があります。 
 書込みを行わなかった場合、編集したデータは画面を切替えた時点で無効となります。 

 

入力後、書き込みボタンにタッチしパラメー

ターデータをコントローラーへ転送します。 

コントローラーへの転送が完了するとパラメー

ターNo.表示欄の背景色表示が通常状態に戻り

ます。 

 
軸別パラメーターの編集を続ける場合には同様

の手順により行います。軸別パラメーターの編

集を終了する場合には戻るボタンを使用して

フラッシュ ROM 書き込み画面まで戻ります。 

フラッシュ ROM への書込みを行います。 
はいボタンにタッチします。 
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フラッシュROM書込み後、ソフトウェアリセッ

トの画面に変わります。 
変更したパラメーターを有効にするためには、

ソフトウェアリセットを行います。はいボタン

にタッチします。 

ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 

ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを切切

ららなないいででくくだだささいい。。 
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13.3 入力例)ドライバーユニットパラメーターを編集 
 

ドライバーユニットパラメーターNo.3 ソフトリミット＋側を編集します。 
 

 

 

 

 

 

 

次へボタンをタッチします。 
 
※ 左図例は RSEL 

 

ドライバーユニットボタンをタッチします。 
 

 

ドライバーユニットボタンをタッチ後、軸選

択画面が表示されます。 
パラメーター編集を行いたい軸 No.欄をタッ

チします。 
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13.3 入力例)ドライバーユニットパラメーターを編集 
 

ドライバーユニットパラメーターNo.3 ソフトリミット＋側を編集します。 
 

 

 

 

 

 

 

次へボタンをタッチします。 
 
※ 左図例は RSEL 

 

ドライバーユニットボタンをタッチします。 
 

 

ドライバーユニットボタンをタッチ後、軸選

択画面が表示されます。 
パラメーター編集を行いたい軸 No.欄をタッ

チします。 
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↑ボタン、および ↓ボタンをタッチすると、パラメーターNo.の表示範囲が切替わります。 
番号指定ボタンをタッチし、パラメーターの番号を入力することにより、設定を行うパラメーター

の画面を表示する事ができます。 
 
例としてソフトリミット＋側を設定します。 

 

 

 

 
 

 
 

 

注意： コントローラー再起動をしなかった場合は、パラメーターは書換わっていますが、

書換えたパラメーターでの動作にはなりません。 
コントローラー再起動後、または電源投入後から有効になります。 

 

ボタンを使用してソフトウェアリセット画

面まで移動します。 
変更したパラメーターを有効にするためには、

ソフトウェアリセットを行います。はいボタン

にタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると、コントローラー

は再起動されず、設定したパラメーターは反映

されずに、パラメーター編集画面に戻ります。

設定したパラメーターを反映させるためにはコ

ントローラーを再起動してください。 

パラメーター編集画面が表示されます。 
 

 
 

ソフトリミット＋側をタッチすると、タッチ

パネルテンキーが表示されます。 
タッチパネルテンキーを使って数値を入力し

ENT ボタンにタッチします。 
 
タッチパネルテンキー表示後、変更をキャン

セルする場合は、ESC ボタンをタッチします。 
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ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 

ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 
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ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 

ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 

 

MJ0377-8A  14-1  

14. モニター 
 

各種ステータス、グローバル変数、ポート状態などのモニターを行います。 

 

 
14.1 モニター項目 

  
 

※ 表示されるボタンの種類および位置は機種により異なります。 
 
入力ポート ：入力ポートモニター画面を表示します。 
出力ポート ：出力ポートモニター画面を表示します。 
入出力ポート ：入出力ポートモニター画面を表示します(対応機種のみ)。 
グローバルフラグ ：グローバルフラグモニター画面を表示します。 
グローバル変数 ：グローバル変数モニターの選択画面を表示します。 
軸ステータス ：軸ステータスモニター画面を表示します。 
システムステータス ：システムステータスモニター画面を表示します。 
エラーリスト ：エラーリスト画面を表示します。 
バージョン ：バージョン表示画面を表示します。 
 (機種により、メインメニュー2 → 情報 → バージョン情報 での表示と

なります) 
制御定数テーブル管理情報：制御定数テーブル管理情報画面を表示します(対応機種のみ)。 
メンテナンス情報 ：メンテナンス情報画面を表示します(対応機種のみ)。 
サーボ付加データ ：サーボ付加データモニター画面を表示します(対応機種かつ機能有効時の

み)。 
モニターデータ ：モニターデータ出力設定で設定したモニター項目のモニター値を表示しま

す(対応機種のみ)。 
 設定方法は、［15.19.1 モニターデータ出力設定］を参照してください。 

メインメニューよりモニターボタンをタッチ

します。 

前へ 

次へ 
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14.2 入力ポート 
 

 

 
入力ポートモニター画面では入力ポートデバッグフィルターが設定できます。 
入力ポートデバッグフィルターとは、物理入力ポートの実入力状態に関係なく、任意の物理入力

ポートを ON 状態/OFF 状態として認識させる機能です(MANUAL モード時のみ有効)。 
 
入力ポートデータ欄をタッチすると、タッチした箇所にカーソルが表示されます。設定変更した

いポート No.の入力ポートデータ欄を直接タッチするか、↑ ↓ ← → ボタンタッチにより設定

変更したいポート No.の入力ポートデータ欄にカーソルを移動させたのち、デバッグフィルター

枠内に配置された各種ボタンをタッチしてください。 
 

ONボタン ：カーソル位置の入力ポートにONフィルターを設定します。 
 設定されたポートはON状態として認識します。 
OFFボタン ：カーソル位置の入力ポートにOFFフィルターを設定します。 
 設定されたポートはOFF状態として認識します。 
CLRボタン ：カーソル位置の入力ポートに設定されたデバッグフィルターを解除し 

ます。 
ACLR ボタン ：全物理入力ポートのデバッグフィルターを一括解除します。 
 ACLR ボタンはタッチ時のカーソル位置は任意です。 

 

1:ON  0:OFF 
ポート No.入力欄にポート No.をタッチパネル

テンキーを使用し表示させたい番号を入力し、

ENT ボタンを押します。 
Page Up Page Dn ボタンをタッチするたび入

力ポート No.が 50 ずつ切替わって表示されま

す。 
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14.2 入力ポート 
 

 

 
入力ポートモニター画面では入力ポートデバッグフィルターが設定できます。 
入力ポートデバッグフィルターとは、物理入力ポートの実入力状態に関係なく、任意の物理入力

ポートを ON 状態/OFF 状態として認識させる機能です(MANUAL モード時のみ有効)。 
 
入力ポートデータ欄をタッチすると、タッチした箇所にカーソルが表示されます。設定変更した

いポート No.の入力ポートデータ欄を直接タッチするか、↑ ↓ ← → ボタンタッチにより設定

変更したいポート No.の入力ポートデータ欄にカーソルを移動させたのち、デバッグフィルター

枠内に配置された各種ボタンをタッチしてください。 
 

ONボタン ：カーソル位置の入力ポートにONフィルターを設定します。 
 設定されたポートはON状態として認識します。 
OFFボタン ：カーソル位置の入力ポートにOFFフィルターを設定します。 
 設定されたポートはOFF状態として認識します。 
CLRボタン ：カーソル位置の入力ポートに設定されたデバッグフィルターを解除し 

ます。 
ACLR ボタン ：全物理入力ポートのデバッグフィルターを一括解除します。 
 ACLR ボタンはタッチ時のカーソル位置は任意です。 

 

1:ON  0:OFF 
ポート No.入力欄にポート No.をタッチパネル

テンキーを使用し表示させたい番号を入力し、

ENT ボタンを押します。 
Page Up Page Dn ボタンをタッチするたび入

力ポート No.が 50 ずつ切替わって表示されま

す。 
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※ デバッグフィルター有効期間中、ONフィルターまたはOFFフィルターが設定されているポー

トの状態(「0」、「1」)は赤字で表示されます。(その他のポートは黒字で表示されます) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
CLR ボタンおよび ACLR ボタンタッチ時、警告メッセージが表示されます。 
メッセージの内容を十分確認した上で、はいボタンをタッチ(フィルター解除実行)、 

またはいいえボタンをタッチ(キャンセル)し、選択してください。 
 

 

 
 
 

ON フィルター設定済みポート 

OFF フィルター設定済みポート 

ポート No.選択カーソル 
(本図ではポート No.37 を選択中) 

CLR ボタンまたは ACLR ボタンをタッチする

と、確認画面が表示されます。 
 
フィルター解除する場合、はいボタンにタッチ

します。フィルター解除しない場合はいいえボ

タンにタッチします。 
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警告： 
デバッグフィルター解除、コントローラー動作モード(MANUAL、AUTO)切替えの瞬間に

コントローラーが認識する入力ポートの状態(ON/OFF)が変化します。 
 

(1) フィルター解除時 
実入力状態 

フィルター種別 
ON OFF 

ON  ON → OFF 
OFF OFF → ON  

 
(2) MANUAL モード → AUTO モード切替え時 

実入力状態 

フィルター種別 
ON OFF 

ON  ON → OFF 
OFF OFF → ON  

 
(3) (MANUAL モード→)AUTO モード → MANUAL モード切替え時 

実入力状態 

フィルター種別 
ON OFF 

ON  OFF → ON 
OFF ON → OFF  

 
※ モード(MANUAL、AUTO)の切替えではデバッグフィルターの設定はクリ

アーされません。AUTO → MANUAL 切替えにより、既設定のデバッグフィ

ルターが再度有効となります。 
 

入力ポートに割当てられた機能がある場合は、その処理が実行されます。動作開始など、

十分に注意してください。 
・ プログラム起動、全有効軸原点復帰など、入力ポートに割当てられた機能 
・ 入力条件による分岐を行っているSELプログラム 
・ 入力ポートの状態を監視する命令を使用しているSELプログラム 

(WTON, WTOF, IN, INB, HOLD, CANC, JBWF, JBWN, JFWF, JFWN など) 
・ その他、入力ポートの状態を監視して実行される処理 
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警告： 
デバッグフィルター解除、コントローラー動作モード(MANUAL、AUTO)切替えの瞬間に

コントローラーが認識する入力ポートの状態(ON/OFF)が変化します。 
 

(1) フィルター解除時 
実入力状態 

フィルター種別 
ON OFF 

ON  ON → OFF 
OFF OFF → ON  

 
(2) MANUAL モード → AUTO モード切替え時 

実入力状態 

フィルター種別 
ON OFF 

ON  ON → OFF 
OFF OFF → ON  

 
(3) (MANUAL モード→)AUTO モード → MANUAL モード切替え時 

実入力状態 

フィルター種別 
ON OFF 

ON  OFF → ON 
OFF ON → OFF  

 
※ モード(MANUAL、AUTO)の切替えではデバッグフィルターの設定はクリ

アーされません。AUTO → MANUAL 切替えにより、既設定のデバッグフィ

ルターが再度有効となります。 
 

入力ポートに割当てられた機能がある場合は、その処理が実行されます。動作開始など、

十分に注意してください。 
・ プログラム起動、全有効軸原点復帰など、入力ポートに割当てられた機能 
・ 入力条件による分岐を行っているSELプログラム 
・ 入力ポートの状態を監視する命令を使用しているSELプログラム 

(WTON, WTOF, IN, INB, HOLD, CANC, JBWF, JBWN, JFWF, JFWN など) 
・ その他、入力ポートの状態を監視して実行される処理 
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14.3 出力ポート 
 

  
上右図のようにカーソルが出力ポートデータ欄内にあるとき、カーソル位置の出力ポートの

ON/OFF を切替えることができます。1:ON 0:OFF 
ポート No.欄から出力ポートデータ欄にカーソルを移動させるには、出力ポートデータ欄にタッ

チしてください。 
カーソル位置のON/OFF切替えはタッチパネル内 ON または OFF ボタンをタッチして行います。 
カーソルの移動はタッチパネル内の← ↑ ↓ →をタッチして行います。 

Page Up Page Dn ボタンをタッチするたび出力ポート No.が 50 ずつ切替わって表示されます。 
 
14.4 入出力ポート 

(対応機種のみ) 
 

  
入出力ポート対応機種の場合、入出力ポートの表示および操作を行うことができます。 
操作方法は［14.3 出力ポート］と同様です。 
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14.5 グローバルフラグ 
 
グローバルフラグの ON/OFF 状態を表示します。グローバルフラグの ON/OFF を切替えること

ができます。1:ON 0:OFF 

  
フラグ No.欄からフラグデータ欄にカーソルを移動させるには、フラグデータ欄にタッチしてく

ださい。 
カーソル位置のON/OFF切替えはタッチパネル内 ON または OFF ボタンをタッチして行います。 
カーソルの移動はタッチパネル内の← ↑ ↓ →をタッチして行います。 

Page Up Page Dn ボタンをタッチするたびフラグ No.が 50 ずつ切替わって表示されます。 
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14.5 グローバルフラグ 
 
グローバルフラグの ON/OFF 状態を表示します。グローバルフラグの ON/OFF を切替えること

ができます。1:ON 0:OFF 

  
フラグ No.欄からフラグデータ欄にカーソルを移動させるには、フラグデータ欄にタッチしてく

ださい。 
カーソル位置のON/OFF切替えはタッチパネル内 ON または OFF ボタンをタッチして行います。 
カーソルの移動はタッチパネル内の← ↑ ↓ →をタッチして行います。 

Page Up Page Dn ボタンをタッチするたびフラグ No.が 50 ずつ切替わって表示されます。 
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14.6 グローバル変数 
 
グローバル変数・グローバルストリングの内容を表示します。また、グローバル変数へ数値を代

入・グローバルストリングに文字列を代入することができます。 
 

 
 

① グローバル整数変数 

  
グローバル整数変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn ボタン

などを使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルがデータ欄に移動します。 
カーソルがある位置のデータはタッチパネルテンキーを使って入力し、ENT をタッチすることに

より代入することができます。 
カーソル位置の移動は数値欄をタッチして行います。 

 

グローバル変数は 3 種類あります。 
各ボタンにタッチしモニター画面を表示させま

す。 
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②グローバル実数変数 

  
グローバル実数変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn ボタン

などを使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルがデータ欄に移動します。 
カーソルがある位置のデータはタッチパネルテンキーを使って入力し、ENT をタッチすることに

より代入することができます。 
カーソル位置の移動は数値欄をタッチして行います。 

 
③グローバルストリング変数 

  
グローバルストリング変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn
ボタンなどを使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルがデータ欄に移動します。 
カーソルがある位置のデータはタッチパネルテンキーを使って ASCII コードを入力し、ENT を

タッチすることにより代入することができます。 
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②グローバル実数変数 

  
グローバル実数変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn ボタン

などを使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルがデータ欄に移動します。 
カーソルがある位置のデータはタッチパネルテンキーを使って入力し、ENT をタッチすることに

より代入することができます。 
カーソル位置の移動は数値欄をタッチして行います。 

 
③グローバルストリング変数 

  
グローバルストリング変数画面を開いたときは No.欄にカーソルがあります。Page Up Page Dn
ボタンなどを使ってモニターしたい番号を表示させます。 
タッチパネルテンキーで No.入力することも可能です。カーソルがデータ欄に移動します。 
カーソルがある位置のデータはタッチパネルテンキーを使って ASCII コードを入力し、ENT を

タッチすることにより代入することができます。 
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文字列表示・入力欄にタッチしカーソルを表示すると文字列を入力することが可能です。 
キーボードボタンにタッチしタッチパネルキーボードを表示させ入力します。 
文字列表示・入力欄とデータ欄との間のカーソル移動は、カーソル表示させたい場所をタッチし

行ってください。 
文字表示欄には英数・半角カナ文字のみ表示されます。入力は英数文字のみ可能です。 
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14.7 軸ステータス 
 

各軸の現在位置・サーボ・センサーなどのステータスを表示します。 
ステータス項目は機種により異なる場合があります 
モニターの表示項目は画面右のボタンより選択します。 
 
現在位置 ：現在位置を表示します。 
サーボ ：サーボステータスを表示します。 
 （機種により、ステータス 1 およびステータス 2 の表示となります） 
センサー ：センサー入力のステータスを表示します。 
エンコーダー ：エンコーダーステータスを表示します。 
 （対応機種のみ） 
軸エラー ：軸関連のエラーを表示します。 
選択座標系 ：現在選択されているワーク座標系 No.、ツール座標系 No.を表示します。 

(対応機種かつ機能有効時のみ) 
 

 

軸 No.割付け機能 (［15.17 軸 No.割付け］参照) により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、軸ステータスボタンをタッチすると軸グループ選択画面が表示されます。軸グ

ループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 
 

 

 

 

 
 

 

 

軸ステータスボタンをタッチします。 
軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
 

 

軸ステータス現在位置画面が表示されます。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示さ

れます。 
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14.7 軸ステータス 
 

各軸の現在位置・サーボ・センサーなどのステータスを表示します。 
ステータス項目は機種により異なる場合があります 
モニターの表示項目は画面右のボタンより選択します。 
 
現在位置 ：現在位置を表示します。 
サーボ ：サーボステータスを表示します。 
 （機種により、ステータス 1 およびステータス 2 の表示となります） 
センサー ：センサー入力のステータスを表示します。 
エンコーダー ：エンコーダーステータスを表示します。 
 （対応機種のみ） 
軸エラー ：軸関連のエラーを表示します。 
選択座標系 ：現在選択されているワーク座標系 No.、ツール座標系 No.を表示します。 

(対応機種かつ機能有効時のみ) 
 

 

軸 No.割付け機能 (［15.17 軸 No.割付け］参照) により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、軸ステータスボタンをタッチすると軸グループ選択画面が表示されます。軸グ

ループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 
 

 

 

 

 
 

 

 

軸ステータスボタンをタッチします。 
軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
 

 

軸ステータス現在位置画面が表示されます。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示さ

れます。 
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(1) 現在位置 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 

直交軸 スカラ軸 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

直交型 6 軸 
 
 
 
 

表示中軸 No. 軸切替えを行います 

現在位置表示を選択中ワーク座標系(W)と

各軸系(A)を切替えます。 

これらをタッチすると各項目の

画面が表示されます。 

現在の腕系、位置種別、コンプライアンスモード

の状態を示します。 

表示中軸 No. 

軸切替えを行います 

現在位置表示を選択中ワーク座標系(W)と

各軸系(A)を切替えます。 

現在位置種別、手首形態を示します。 
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(2) サーボステータス 
 

 
 

機種により、ステータス 1 およびステータス 2 の表示となります。 
 

  
 
  

(3) センサー入力ステータス 
 

  
 直交軸 スカラ軸 
 

Page Up Page Dn ボタンで軸No.を切替えるこ

とができます。 
 
状態の ON/OFF は (ON) (OFF)で表します。 
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(2) サーボステータス 
 

 
 

機種により、ステータス 1 およびステータス 2 の表示となります。 
 

  
 
  

(3) センサー入力ステータス 
 

  
 直交軸 スカラ軸 
 

Page Up Page Dn ボタンで軸No.を切替えるこ

とができます。 
 
状態の ON/OFF は (ON) (OFF)で表します。 
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(4) エンコーダーステータス（対応機種のみ） 
 

 
 
 

※ 各ステータス画面の表示項目は機種により異なります。 
 

 

(5) 軸関連エラー 
 
 

 
 

表示項目は機種により異なります。 
 

 
RSEL、XSEL2-T/TX の場合 

 
 

軸 No. 軸 No.を切替えます。 
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(6) 選択座標系(対応機種かつ機能有効時のみ) 

 
現在選択されている座標系番号を表示します。 

 

  
XSEL-JX/KX, PX/QX, RX/SX, RAX/SAX、 XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD 
MSEL-PCX/PGX、XSEL2-TX 
(3 軸スカラ仕様の場合、軸 No.1-3 と表示) 

 
 

 
      直交型 6 軸 
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(6) 選択座標系(対応機種かつ機能有効時のみ) 

 
現在選択されている座標系番号を表示します。 

 

  
XSEL-JX/KX, PX/QX, RX/SX, RAX/SAX、 XSEL-RXD/SXD, RAXD/SAXD 
MSEL-PCX/PGX、XSEL2-TX 
(3 軸スカラ仕様の場合、軸 No.1-3 と表示) 

 
 

 
      直交型 6 軸 
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14.8 システムステータス 
 
システムステータスを表示します。 
ステータス項目は機種により異なる場合があります。 
モニターの表示項目は画面右のボタンより選択します。 

 
モード/エラー ：現在の動作モードとエラーNo.を表示します。 
ステータス 1 ：システムステータス 1 を表示します。 
ステータス 2 ：システムステータス 2 を表示します。 
ステータス 3 ：システムステータス 3 を表示します。 
 
ステータス 4 ：システムステータス 4 を表示します。 

 

 
 
 
 
 
 
 

タッチすると各ステータス表示画面が

表示されます。 

現在のモードが表示されます。 
「MANUAL」、「AUTO」 

現在発生しているエラーの中で最も

レベルの重いものが表示されます。 

現在発生しているエラーの中で最も

新しいものが表示されます。 
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システムステータス(1) システムステータス(2) 

 

 
システムステータス(3) 
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システムステータス(1) システムステータス(2) 

 

 
システムステータス(3) 
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14.9 エラーリスト 
 

14.9.1 エラーリスト 
 

モニター項目よりエラーリストを選択します。 
 

 
 
 

 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

No.数字が小さいほど新しいエラーです。 
発生時間はコントローラー電源投入後または

ソフトウェアリセット後の時間 

エラーメッセージ 

エラーコード 

XSEL-R/S, RX/SX, RXD/SXD, RA/SA, 
RAX/SAX, RAXD/SAXD、TTA、
MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGF の場合、

発生時間の内容が、発生時刻となります。 

RSEL、XSEL2-T/TX の場合、左図の画面が

表示されます。 
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(1) エラー詳細情報 

 
 
一覧表示ボタンにタッチするとエラーリスト表示画面に戻ります。 

 

 
XSEL-R/S, RX/SX, RXD/SXD, RA/SA, 

RAX/SAX, RAXD/SAXD、TTA、 
MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGF の場合 

 

 
RSEL、XSEL2-T/TX の場合 

 

ボタンにタッチするとメインメニューに戻ります。 

ボタンにタッチするとエラーリスト表示画面に戻ります。 
 

 

エラーメッセージ 

情報1～4は当社がエラー原因を解

析するための情報です。 
(内容はエラーNo.により異なりま

す。) 

コントローラー電源投入後または

ソフトウェアリセット後の時間 

発生時刻(年/月/日  時：分：秒) 

エラーメッセージ 

詳細コードは当社がエラー原因を

解析するための情報です。 
(内容はエラーNo.により異なりま

す。) 

コントローラー電源投入後または

ソフトウェアリセット後の時間 
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(1) エラー詳細情報 

 
 
一覧表示ボタンにタッチするとエラーリスト表示画面に戻ります。 

 

 
XSEL-R/S, RX/SX, RXD/SXD, RA/SA, 

RAX/SAX, RAXD/SAXD、TTA、 
MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGF の場合 

 

 
RSEL、XSEL2-T/TX の場合 

 

ボタンにタッチするとメインメニューに戻ります。 

ボタンにタッチするとエラーリスト表示画面に戻ります。 
 

 

エラーメッセージ 

情報1～4は当社がエラー原因を解

析するための情報です。 
(内容はエラーNo.により異なりま

す。) 

コントローラー電源投入後または

ソフトウェアリセット後の時間 

発生時刻(年/月/日  時：分：秒) 

エラーメッセージ 

詳細コードは当社がエラー原因を

解析するための情報です。 
(内容はエラーNo.により異なりま

す。) 

コントローラー電源投入後または

ソフトウェアリセット後の時間 
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(2) エラーリスト消去 
 
全消去ボタン(RSEL、XSEL2-T/TX の場合はクリアーボタン)にタッチするとエラーリストの

クリアー確認画面が表示されます。エラーリストを消去するにははいボタンにタッチします。

消去しない場合にはいいえボタンにタッチします。 
 

 
 

 
消去完了後のイメージ 
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14.9.2 ドライバーアラームリスト(対応機種のみ) 
 

(1) ドライバーアラームリスト表示 

 
軸選択画面でリスト表示させる軸を選択します。 

 
 

  
軸グループ無効時 軸グループ有効時 

 
軸選択画面で選択した軸のドライバーアラームリストを表示します。 
 

  
アラーム発生時情報非対応時 アラーム発生時情報対応時 

 
ドライバーユニットがアラーム発生時情報に対応している場合、アラームの右側に   

ボタンが表示され、ボタンをタッチすると、アラーム発生時情報を表示します。 

エラーリスト画面で、ドライバーアラーム

リストボタンをタッチします。 
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14.9.2 ドライバーアラームリスト(対応機種のみ) 
 

(1) ドライバーアラームリスト表示 

 
軸選択画面でリスト表示させる軸を選択します。 

 
 

  
軸グループ無効時 軸グループ有効時 

 
軸選択画面で選択した軸のドライバーアラームリストを表示します。 
 

  
アラーム発生時情報非対応時 アラーム発生時情報対応時 

 
ドライバーユニットがアラーム発生時情報に対応している場合、アラームの右側に   

ボタンが表示され、ボタンをタッチすると、アラーム発生時情報を表示します。 

エラーリスト画面で、ドライバーアラーム

リストボタンをタッチします。 
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(2) ドライバーアラームリストクリアー 
ドライバーアラームリスト画面でクリアーボタンをタッチすると、ドライバーアラームリスト

のクリアー確認画面が表示されます。ドライバーアラームリストをクリアーするには、はい 
ボタンをタッチします。クリアーしない場合には、いいえボタンをタッチします。 
 

 
 

 

クリアー完了後のイメージ 
 

 

コントローラーアラームが発生した瞬間の情報

を表示します。 
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14.10 バージョン情報 
 

各種バージョンを表示します。 
 
※ 機種により、選択できる項目、および各画面での表示項目が異なります。 
※ 機種により、メインメニュー2 → 情報 → バージョン情報 での表示となります。 

 

 
 
(1) メイン 

 
 
 

 
XSEL-RA/SA/RAX/SAX/RAXD/SAXD の場合 
 

 

Main ： コントローラーアプリ 部

バージョン 
MainCore ： コントローラーコア部バー

ジョン 
マウント SIO(1) ： チャネル 1 バージョン※1 
マウント SIO(2) ： チャネル 2 バージョン※1 
ボード ID ： ボード ID(HEX) 
FPGA ： FPGA バージョン(HEX) 
FAN_SVP ： FAN_SVP バージョン 
AXIO_SVP ： AXIO_SVP バージョン 
BRK_SVP ： BRK_SVP バージョン 
※1: I/O パラメーターNo.201、213 で「未使用」

に設定されているチャネルは‘Nouse’が

表示されます。 

コントローラーにより、I/O が フィールドバス

の名称に変わります。 
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14.10 バージョン情報 
 

各種バージョンを表示します。 
 
※ 機種により、選択できる項目、および各画面での表示項目が異なります。 
※ 機種により、メインメニュー2 → 情報 → バージョン情報 での表示となります。 

 

 
 
(1) メイン 

 
 
 

 
XSEL-RA/SA/RAX/SAX/RAXD/SAXD の場合 
 

 

Main ： コントローラーアプリ 部

バージョン 
MainCore ： コントローラーコア部バー

ジョン 
マウント SIO(1) ： チャネル 1 バージョン※1 
マウント SIO(2) ： チャネル 2 バージョン※1 
ボード ID ： ボード ID(HEX) 
FPGA ： FPGA バージョン(HEX) 
FAN_SVP ： FAN_SVP バージョン 
AXIO_SVP ： AXIO_SVP バージョン 
BRK_SVP ： BRK_SVP バージョン 
※1: I/O パラメーターNo.201、213 で「未使用」

に設定されているチャネルは‘Nouse’が

表示されます。 

コントローラーにより、I/O が フィールドバス

の名称に変わります。 
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(2) ドライバー 

 
 
(3) ティーチングボックス 

 
 
(4) I/O 

 
 

(5) エンコーダー 

 

ドライバーCPU バージョンが表示されます。 

本製品のバージョンを表示します。 
TP-Ver ：アプリ部バージョン 
TPCore ：コア部バージョン 

拡張 I/O モジュールのバージョンが表示されま

す。 

エンコーダーCPU のバージョンが表示されま

す。 
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(6) オプションユニット 

 
 

オプションユニットのバージョンが表示されま

す。 
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(6) オプションユニット 

 
 

オプションユニットのバージョンが表示されま

す。 
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14.11  制御定数テーブル管理情報 
(対応機種のみ) 

 

 
 

エンコーダー、モーターの制御定数テーブルの

バージョンを確認することができます。 



14.
モ
ニ
タ
ー

 

14-26  MJ0377-8A 

14.12 メンテナンス情報 
(対応機種のみ) 

 
アクチュエーターの通算移動回数と通算走行距離を表示します。 
機種により、過負荷警告レベル・FAN 通算駆動時間・アクチュエーター交換時刻・給油時刻・給

油後走行距離も表示します(機能サポート時のみ)。 
また、機種により、コントローラー関連メンテナンス情報も表示可能です(機能サポート時のみ)。 

 
 

コントローラー関連メンテナンス情報サポート時、メンテナンス情報ボタンをタッチするとメン

テナンス情報メニューが表示されます。 
コントローラー関連ボタンをタッチするとメンテナンス情報(コントローラー)画面、 
アクチュエーター関連ボタンをタッチするとメンテナンス情報(アクチュエーター)画面が表示

されます。 
 

 

 
 

軸 No.割付け機能 (［15.17 軸 No.割付け］参照) により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、メンテナンス情報ボタン(メンテナンス情報メニュー表示時はメンテナンス情

報メニューのアクチュエーター関連ボタン)をタッチすると軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 

 

 

 

メンテナンス情報ボタン(メンテナンス情報メ

ニュー表示時はメンテナンス情報メニューのアク

チュエーター関連ボタン)をタッチすると軸グ

ループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
 

 

コントローラー関連メンテナンス情報サポート

時、メンテナンス情報ボタンをタッチするとメン

テナンス情報メニューが表示されます。 
 
コントローラー関連ボタンをタッチするとメンテ

ナンス情報(コントローラー)画面、 
アクチュエーター関連ボタンをタッチするとメン

テナンス情報(アクチュエーター)画面が表示され

ます。 
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14.12 メンテナンス情報 
(対応機種のみ) 

 
アクチュエーターの通算移動回数と通算走行距離を表示します。 
機種により、過負荷警告レベル・FAN 通算駆動時間・アクチュエーター交換時刻・給油時刻・給

油後走行距離も表示します(機能サポート時のみ)。 
また、機種により、コントローラー関連メンテナンス情報も表示可能です(機能サポート時のみ)。 

 
 

コントローラー関連メンテナンス情報サポート時、メンテナンス情報ボタンをタッチするとメン

テナンス情報メニューが表示されます。 
コントローラー関連ボタンをタッチするとメンテナンス情報(コントローラー)画面、 
アクチュエーター関連ボタンをタッチするとメンテナンス情報(アクチュエーター)画面が表示

されます。 
 

 

 
 

軸 No.割付け機能 (［15.17 軸 No.割付け］参照) により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、メンテナンス情報ボタン(メンテナンス情報メニュー表示時はメンテナンス情

報メニューのアクチュエーター関連ボタン)をタッチすると軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 

 

 

 

メンテナンス情報ボタン(メンテナンス情報メ

ニュー表示時はメンテナンス情報メニューのアク

チュエーター関連ボタン)をタッチすると軸グ

ループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
 

 

コントローラー関連メンテナンス情報サポート

時、メンテナンス情報ボタンをタッチするとメン

テナンス情報メニューが表示されます。 
 
コントローラー関連ボタンをタッチするとメンテ

ナンス情報(コントローラー)画面、 
アクチュエーター関連ボタンをタッチするとメン

テナンス情報(アクチュエーター)画面が表示され

ます。 
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メンテナンス情報(アクチュエーター)画面が表示

されます。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示さ

れます。 
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14.12.1 メンテナンス情報画面 
 

コントローラー機種およびメニュー選択に応じ、以下のいずれかのメンテナンス情報画面が表示

されます。 
 
 
14.12.1.1 メンテナンス情報(コントローラー)画面 
 

メンテナンス情報メニューにより、コントローラー関連ボタンをタッチした場合に表示されます。 
 

【メンテナンス情報(コントローラー)画面の表示項目】 

 

 
①FAN 通算駆動時間 

コントローラーの FAN 通算駆動時間(日：時：分)を示します。 
 

FAN 交換ボタン  
FAN 通算駆動時間の初期化(ゼロクリアー)を行うことができます。 
詳細は、［14.12.4 FAN 交換］を参照してください。 

 
←ボタン(画面左上) 

前画面に戻ります。 
 
 

①FAN 通算駆動時間 
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14.12.1 メンテナンス情報画面 
 

コントローラー機種およびメニュー選択に応じ、以下のいずれかのメンテナンス情報画面が表示

されます。 
 
 
14.12.1.1 メンテナンス情報(コントローラー)画面 
 

メンテナンス情報メニューにより、コントローラー関連ボタンをタッチした場合に表示されます。 
 

【メンテナンス情報(コントローラー)画面の表示項目】 

 

 
①FAN 通算駆動時間 

コントローラーの FAN 通算駆動時間(日：時：分)を示します。 
 

FAN 交換ボタン  
FAN 通算駆動時間の初期化(ゼロクリアー)を行うことができます。 
詳細は、［14.12.4 FAN 交換］を参照してください。 

 
←ボタン(画面左上) 

前画面に戻ります。 
 
 

①FAN 通算駆動時間 
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14.12.1.2 メンテナンス情報(アクチュエーター)画面 
 

RSEL、XSEL2-T/TX への接続時、モニターメニューのメンテナンス情報ボタン(メンテナンス情

報メニュー表示時はメンテナンス情報メニューのアクチュエーター関連ボタン)をタッチした場

合に表示されます。 
 

【メンテナンス情報(アクチュエーター)画面の表示項目】 
 
 

 

 
①軸 No. 

軸 No.を示します。 
②通算移動回数 

アクチュエーターの移動回数の累計を示します。 
③通算移動回数設定値 

通算移動回数が本設定を超えた場合にアラームでお知らせします。 
表示欄右側の編集ボタンタッチにより、設定値の変更が可能です。 

④通算走行距離 
アクチュエーターの走行距離の累計を示します。 

⑤通算走行距離設定値 
通算走行距離が本設定を超えた場合にアラームでお知らせします。 
表示欄右側の編集ボタンタッチにより、設定値の変更が可能です。 

⑥過負荷警告レベル 
過負荷警告を出力するしきい値を示します。 
表示欄右側の編集ボタンタッチにより、しきい値の変更が可能です。 

⑦FAN 通算駆動時間※1 
表示中の軸が接続されているドライバーユニットのファンの通算駆動時間(日：時：分)を示し

ます。 
⑧アクチュエーター交換時刻 

アクチュエーターを交換した日時を示します。 
⑨給油時刻※2 

給油を実施した日時を示します。 
⑩給油後走行距離※2 

給油実施以降の走行距離を示します。 
 

②通算移動回数 

①軸 No. 

③通算移動回数設定値 
④通算走行距離 
⑤通算走行距離設定値 
⑥過負荷警告レベル 
⑦FAN 通算駆動時間 

⑧アクチュエーター交換時刻 
⑨給油時刻 
⑩給油後走行距離 
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Page Up Page Dn ボタン  

軸 No.が切替わって表示されます。 
 
アクチュエーター交換ボタン  

通算移動回数および通算走行距離の初期化(ゼロクリアー)およびアクチュエーター交換時刻

の更新を行うことができます。 
詳細は、［14.12.2 アクチュエーター交換］を参照してください。 

 
ペアリング ID クリアーボタン  

ペアリングした ID のクリアーを行うことができます。 
詳細は、［14.12.3 ペアリング ID クリア］を参照してください。 

 
FAN 交換ボタン※1  

FAN 通算駆動時間の初期化(ゼロクリアー)を行うことができます。 
詳細は、［14.12.4 FAN 交換］を参照してください。 

 
給油ボタン※2  

給油時刻の更新および給油後走行距離の初期化(ゼロクリアー)を行うことができます。 
詳細は、［14.12.5 給油］を参照してください。 

 
 m ⇔ km ボタン(距離表示単位切替) 

通算走行距離・通算走行距離設定値・給油後走行距離表示単位の切替えを行うことができま

す。 
 
←ボタン(画面左上) 

前画面に戻ります。 
 

(注) コントローラー機種および機能サポート状態により、表示される項目やボタンが異なります。 
 
※1 表示中の軸が接続されているドライバーユニットが FAN を搭載している場合のみ表示され

ます。 
※2 コントローラーおよびアクチュエーターが情報管理機能に対応している場合に表示されま

す。 
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Page Up Page Dn ボタン  

軸 No.が切替わって表示されます。 
 
アクチュエーター交換ボタン  

通算移動回数および通算走行距離の初期化(ゼロクリアー)およびアクチュエーター交換時刻

の更新を行うことができます。 
詳細は、［14.12.2 アクチュエーター交換］を参照してください。 

 
ペアリング ID クリアーボタン  

ペアリングした ID のクリアーを行うことができます。 
詳細は、［14.12.3 ペアリング ID クリア］を参照してください。 

 
FAN 交換ボタン※1  

FAN 通算駆動時間の初期化(ゼロクリアー)を行うことができます。 
詳細は、［14.12.4 FAN 交換］を参照してください。 

 
給油ボタン※2  

給油時刻の更新および給油後走行距離の初期化(ゼロクリアー)を行うことができます。 
詳細は、［14.12.5 給油］を参照してください。 

 
 m ⇔ km ボタン(距離表示単位切替) 

通算走行距離・通算走行距離設定値・給油後走行距離表示単位の切替えを行うことができま

す。 
 
←ボタン(画面左上) 

前画面に戻ります。 
 

(注) コントローラー機種および機能サポート状態により、表示される項目やボタンが異なります。 
 
※1 表示中の軸が接続されているドライバーユニットが FAN を搭載している場合のみ表示され

ます。 
※2 コントローラーおよびアクチュエーターが情報管理機能に対応している場合に表示されま

す。 
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14.12.1.3 メンテナンス情報画面 
 

RSEL、XSEL2-T/TX 以外への接続時、モニターメニューのメンテナンス情報ボタンをタッチし

た場合に表示されます。 
 

【メンテナンス情報画面の表示項目】 
 
 

 

 
①軸 No. 

軸 No.を表示します。 
②通算移動回数 

アクチュエーターの移動回数の累計を示します。 
③通算走行距離〔km〕 

アクチュエーターの走行距離の累計を示します。〔km〕または〔m〕での表示が可能です。 
(表示は整数単位での切り捨てとなります) 

 

通算走行距離表示単位の各ボタンを選択すると通算走行距離表示単位の切替えを行うことができ

ます。 
 

Page Up Page Dn ボタン 
軸 No.が切替わって表示されます。 

 
アクチュエーター交換ボタン 

通算移動回数および通算走行距離の初期化(ゼロクリアー)を行うことができます。 
詳細は、［14.12.2 アクチュエーター交換］を参照してください。 

 
ペアリング ID クリアーボタン 

ペアリングした ID のクリアーを行うことができます。 
詳細は、［14.12.3 ペアリング ID クリアー］を参照してください。 

 
設定値変更ボタン 

設定値変更画面に切替わります。 
 
戻るボタン 

モニターメニュー画面に戻ります。 

①軸 No. 

②通算移動回数 
③通算走行距離 

※ ペアリング ID クリアーボタンはバッ

テリーレスアブソリュートエンコー

ダーが接続され、かつペアリング ID ク

リアー機能が有効な場合のみ表示され

ます。 
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【信号の出力時期(設定値)設定画面の表示項目】 
 
 

 

 
①軸 No. 

軸 No.を表示します。 
②通算移動回数設定値 

通算移動回数の設定値を示します。 
③通算走行距離設定値 

通算走行距離の設定値を示します。〔km〕または〔m〕での表示・設定が可能です。 
(表示および設定は整数単位での切り捨てとなります) 

 
通算走行距離表示単位欄の各ボタンを選択することにより通算走行距離設定値表示単位の切替え

を行うことができます。 
 
通算移動回数設定値と通算走行距離設定値は、以下の手順で編集できます。 
(1) 編集したい項目をタッチしカーソルを表示させます。 
(2) キーボードボタンにタッチしタッチパネルキーボードを表示させて数値を入力したのち

ENT ボタンにタッチします。 
(3) データ入力後、書き込みボタンにタッチしてデータをコントローラーに転送します。 

 
 
書込みをした場合、戻るボタンでメニュー画面に戻る際に、フラッシュ ROM の書込み確認、ソ

フトウェアリセットの確認が表示されます。書込んだデータを反映するにはフラッシュ ROM を

書込み、ソフトウェアリセットをしてください。 
 

(注) 書込みを行わずに軸 No.を変更するかメンテナンス情報画面に戻りますと、入力したデータ

は破棄されます。 
 
Page Up Page Dn ボタン 

軸 No.が切替わって表示されます。 
 

戻るボタン 
メンテナンス情報画面に戻ります。 

 

①軸 No. 

②通算移動回数設定値 
③通算走行距離設定値 
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【信号の出力時期(設定値)設定画面の表示項目】 
 
 

 

 
①軸 No. 

軸 No.を表示します。 
②通算移動回数設定値 

通算移動回数の設定値を示します。 
③通算走行距離設定値 

通算走行距離の設定値を示します。〔km〕または〔m〕での表示・設定が可能です。 
(表示および設定は整数単位での切り捨てとなります) 

 
通算走行距離表示単位欄の各ボタンを選択することにより通算走行距離設定値表示単位の切替え

を行うことができます。 
 
通算移動回数設定値と通算走行距離設定値は、以下の手順で編集できます。 
(1) 編集したい項目をタッチしカーソルを表示させます。 
(2) キーボードボタンにタッチしタッチパネルキーボードを表示させて数値を入力したのち

ENT ボタンにタッチします。 
(3) データ入力後、書き込みボタンにタッチしてデータをコントローラーに転送します。 

 
 
書込みをした場合、戻るボタンでメニュー画面に戻る際に、フラッシュ ROM の書込み確認、ソ

フトウェアリセットの確認が表示されます。書込んだデータを反映するにはフラッシュ ROM を

書込み、ソフトウェアリセットをしてください。 
 

(注) 書込みを行わずに軸 No.を変更するかメンテナンス情報画面に戻りますと、入力したデータ

は破棄されます。 
 
Page Up Page Dn ボタン 

軸 No.が切替わって表示されます。 
 

戻るボタン 
メンテナンス情報画面に戻ります。 

 

①軸 No. 

②通算移動回数設定値 
③通算走行距離設定値 
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14.12.2 アクチュエーター交換 
 
アクチュエーター交換を行った場合に、通算移動回数および通算走行距離の初期化(ゼロクリ

アー)を行うことができます。［14.12.1.2 メンテナンス情報（アクチュエーター）画面］の場合

は、アクチュエーター交換時刻の更新も行われます。 
 

 

 

 

 
 

 
 

アクチュエーター交換ボタンをタッチします。 
 
※ 左図例は［14.12.1.3 メンテナンス情報画

面］の場合 
 

パスワード入力画面が表示されますので、キー

ボードを使用して 
5119 

を入力します。 
 
※ パスワードは一度入力するとメンテナンス

情報画面を抜けるまで有効です。 

通算移動回数および通算走行距離の初期化を行

う場合にははいボタンにタッチします。 
通算移動回数および通算走行距離の初期化を行

わない場合にはいいえボタンにタッチします。 
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バッテリーレスアブソリュートエンコーダーが接続され、かつペアリング ID クリアー機能が有効

な場合、引き続きペアリング ID クリアー実行確認画面が表示されます。［14.12.3 ペアリング ID
クリアー］をご参照いただき、必要に応じてペアリング ID クリアーを行ってください。 
 
上記以外の場合、メンテナンス情報画面(またはメンテナンス情報(アクチュエーター)画面)へ戻

ります。 
 
 

処理が完了すると左図の画面に変わります。OK
ボタンにタッチしてください。 
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バッテリーレスアブソリュートエンコーダーが接続され、かつペアリング ID クリアー機能が有効

な場合、引き続きペアリング ID クリアー実行確認画面が表示されます。［14.12.3 ペアリング ID
クリアー］をご参照いただき、必要に応じてペアリング ID クリアーを行ってください。 
 
上記以外の場合、メンテナンス情報画面(またはメンテナンス情報(アクチュエーター)画面)へ戻

ります。 
 
 

処理が完了すると左図の画面に変わります。OK
ボタンにタッチしてください。 
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14.12.3 ペアリング ID クリアー 
 
コントローラーにはエンコーダーの識別 ID をチェックして異なっていたらアブソリュートエ

ラーを出力する仕組みがあります。アブソリュートリセット実行済みのアクチュエーターと交換

する場合、いままでの識別 ID(ペアリング ID)をクリアーする必要があります。 
 
本機能はバッテリーレスアブソリュートエンコーダーが接続され、かつペアリング ID クリアー機

能が有効な場合のみ有効です。 
 

※ 本機能はコントローラーメニューのペアリング ID クリアー機能と同じです。 
 

 

 

 
 

 

 

ペアリング ID クリアーボタンをタッチします。 
 
※ 左図例は［14.12.1.3 メンテナンス情報画

面］の場合 
 

パスワード入力画面が表示されますので、キー

ボードを使用して 
5119 

を入力します。 
 
※ パスワードは一度入力するとメンテナンス

情報画面を抜けるまで有効です。 
 

ペアリングした ID のクリアーを行う場合には 
はいボタンにタッチします。 
ペアリングした ID のクリアーを行わない場合

にはいいえボタンにタッチします。 
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処理が完了すると左図の画面に変わります。OK
ボタンにタッチするとメンテナンス情報画面へ

戻ります。 
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処理が完了すると左図の画面に変わります。OK
ボタンにタッチするとメンテナンス情報画面へ

戻ります。 
 

 

MJ0377-8A  14-37  

14.12.4 FAN 交換 
 
FAN 交換を行った場合に、FAN 通算駆動時間の初期化を行うことができます。 

 
本機能はコントローラーが FAN を搭載している場合のみ有効です。 

 

 

 

 
 

 

FAN 交換ボタンをタッチします。 
 
※ 左図例は［14.12.1.2 メンテナンス情報(ア

クチュエーター)画面］の場合 
 

パスワード入力画面が表示されますので、キー

ボードを使用して 
5119 

を入力します。 
 
※ パスワードは一度入力するとメンテナンス

情報画面を抜けるまで有効です。 

FAN 通算駆動時間のクリアーを行う場合には

はいボタンにタッチします。 
FAN通算駆動時間のクリアーを行わない場合に

はいいえボタンにタッチします。 
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処理が完了すると左図の画面に変わります。OK
ボタンにタッチしてください。 
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処理が完了すると左図の画面に変わります。OK
ボタンにタッチしてください。 
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14.12.5 給油 
 
給油を行った場合に、給油に伴うメンテナンス情報の更新(給油時刻の更新および給油後走行距離

の初期化)を行うことができます。 
 

本機能はコントローラーおよびアクチュエーターが情報管理機能に対応している場合のみ有効で

す。 
 

 

 

 
 

 

 

給油ボタンをタッチします。 
 

パスワード入力画面が表示されますので、キー

ボードを使用して 
5119 

を入力します。 
 
※ パスワードは一度入力するとメンテナンス

情報画面を抜けるまで有効です。 

給油に伴うメンテナンス情報の更新を行う場合

にははいボタンにタッチします。 
給油に伴うメンテナンス情報の更新を行わない

場合にはいいえボタンにタッチします。 
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処理が完了すると左図の画面に変わります。OK
ボタンにタッチしてください。 
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処理が完了すると左図の画面に変わります。OK
ボタンにタッチしてください。 
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14.13 サーボ付加データモニター 
(対応機種のみ) 

 
サーボ付加データをモニター表示します。モニター可能な項目は機種により異なります。 
 
軸 No.割付け機能 (［15.17 軸 No.割付け］参照) により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、サーボ付加データボタンタッチ後、軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 

 

 

 

 

 
 
 

サーボ付加データボタンをタッチします。 
軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
 

 

サーボ付加データモニター画面が表示されま

す。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示

されます。 
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【サーボ付加データーモニター画面の表示項目】 
 

 
 
①モニター種別欄 

データ表示欄に表示するモニター種別を表示・選択します。 
 

②データ表示欄 
モニター種別欄で選択したサーボ付加データをモニター表示します。 

 
モニター種別欄の▼ボタンをタッチするとモニター可能な項目がリスト表示されます。モニター

したい項目をタッチし、選択します。 
 
データは最大 4 種類まで同時にモニターすることができます(モニター可能項目数に合わせて表

示が自動的に調整されます)。 
 
有効軸のみモニター可能です。有効軸が存在しない場合、モニターメニューの 
サーボ付加データーボタンが非表示となります。 
 

 
 

①モニター種別欄 

②データ表示欄 
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【サーボ付加データーモニター画面の表示項目】 
 

 
 
①モニター種別欄 

データ表示欄に表示するモニター種別を表示・選択します。 
 

②データ表示欄 
モニター種別欄で選択したサーボ付加データをモニター表示します。 

 
モニター種別欄の▼ボタンをタッチするとモニター可能な項目がリスト表示されます。モニター

したい項目をタッチし、選択します。 
 
データは最大 4 種類まで同時にモニターすることができます(モニター可能項目数に合わせて表

示が自動的に調整されます)。 
 
有効軸のみモニター可能です。有効軸が存在しない場合、モニターメニューの 
サーボ付加データーボタンが非表示となります。 
 

 
 

①モニター種別欄 

②データ表示欄 
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14.14 モニターデータ出力表示 
(対応機種のみ) 

 
モニターデータ出力設定画面で設定したモニター項目のモニター値を表示します。 
(設定方法は［15.19.1 モニターデータ出力設定］を参照してください) 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

電源ユニット状態および軸状態の両方がモニ

ター項目として設定されている場合、 
モニターデータボタンをタッチするとモニ

ターデータ選択画面が表示されます。 
 
電源ユニット状態ボタンをタッチするとモニ

ターデータ(電源ユニット状態)画面、 
軸状態ボタンをタッチするとモニターデータ

(軸状態)画面が表示されます。 
 
※ 電源ユニット状態 / 軸状態のいずれか一方

のみモニター項目として設定されている場

合は、該当する画面に直接切替わります。 
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14.14.1 モニターデータ(電源ユニット状態)画面 
 

電源ユニット状態のモニター値を表示します。電源ユニット状態モニター項目を設定している場

合のみ本画面に遷移可能です。 
 

【モニターデータ(電源ユニット状態)画面の表示項目】 
 

 

 
①モニター項目選択欄 

モニターデータ表示欄に表示するモニター項目を表示・選択します。 
▼ボタンをタッチすると、モニターデータ出力設定画面で設定した電源ユニット状態モニター

項目がリスト表示されます。モニターしたい項目をタッチし、選択します。 
 
②バイトスワップ設定表示欄 

出力ポートから出力する信号のバイトスワップ状態を表示します。モニターデータ出力設定画

面で設定した値が表示されます。 
 
③モニターデータ表示欄 

モニター項目選択欄で選択した項目のモニター値を表示します。 
電源 ：電源ユニット No.を表示します。 
先頭出力ポート No. ：各電源ユニットのモニターデータ出力先として割付けられた出力

ポートの先頭ポート No.を表示します。 
出力 ：各電源ユニットのモニター値を表示します。表示形式選択ボタンの

状態に応じ 2 進数 / 10 進数 / 16 進数で表示します。 
 

モニターデータ表示欄は電源ユニット接続台数 (その他パラメーターNo.61 設定値) の分、表

示されます。 
 

①モニター項目選択欄 

②バイトスワップ設定表示欄 
 

③モニターデータ表示欄 

④表示形式選択ボタン 
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14.14.1 モニターデータ(電源ユニット状態)画面 
 

電源ユニット状態のモニター値を表示します。電源ユニット状態モニター項目を設定している場

合のみ本画面に遷移可能です。 
 

【モニターデータ(電源ユニット状態)画面の表示項目】 
 

 

 
①モニター項目選択欄 

モニターデータ表示欄に表示するモニター項目を表示・選択します。 
▼ボタンをタッチすると、モニターデータ出力設定画面で設定した電源ユニット状態モニター

項目がリスト表示されます。モニターしたい項目をタッチし、選択します。 
 
②バイトスワップ設定表示欄 

出力ポートから出力する信号のバイトスワップ状態を表示します。モニターデータ出力設定画

面で設定した値が表示されます。 
 
③モニターデータ表示欄 

モニター項目選択欄で選択した項目のモニター値を表示します。 
電源 ：電源ユニット No.を表示します。 
先頭出力ポート No. ：各電源ユニットのモニターデータ出力先として割付けられた出力

ポートの先頭ポート No.を表示します。 
出力 ：各電源ユニットのモニター値を表示します。表示形式選択ボタンの

状態に応じ 2 進数 / 10 進数 / 16 進数で表示します。 
 

モニターデータ表示欄は電源ユニット接続台数 (その他パラメーターNo.61 設定値) の分、表

示されます。 
 

①モニター項目選択欄 

②バイトスワップ設定表示欄 
 

③モニターデータ表示欄 

④表示形式選択ボタン 
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④表示形式選択ボタン 
モニターデータ表示欄の出力表示形式を表示・選択します。タッチしたボタンの表示形式に切

替わります。 
2 進数 ：出力(モニター値)を 2 進数で表示します。 
  4 桁 × 4 による表示の後に、2 進数であることを表す 'b' をつけて表示しま

す。 
10 進数 ：出力(モニター値)を 10 進数で表示します。 
  実数または整数によるモニター値表示の後に、単位をつけて表示します。 
16 進数 ：出力(モニター値)を 16 進数で表示します。 
  4 桁表示の後に、16 進数であることを表す 'h' をつけて表示します。 

 
戻るボタン 

前画面に戻ります。 
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14.14.2 モニターデータ(軸状態)画面 
 

軸状態のモニター値を表示します。軸状態モニター項目を設定している場合のみ本画面に遷移可

能です。 
 

【モニターデータ(軸状態)画面の表示項目】 

 

①スワップ設定表示欄 
出力ポートから出力する信号のスワップ状態(バイトスワップ、ダブルワードデータワードス

ワップ)を表示します。モニターデータ出力設定画面で設定した値が表示されます。 
 
②モニターデータ表示欄 

軸状態モニター項目のモニター値を表示します。 
No. ：モニターNo.を示します(1～9)。 
軸 No. ：軸 No.を表示します。 
  軸 No.割付け機能(［16.17 軸 No.割付け］参照)により複数軸グルー

プを有効とする軸 No.割付けを行った場合は、軸グループ No.－軸

No.で表示します。 
モニター項目 ：モニターデータ出力設定画面で設定したモニター項目を表示します。 
先頭出力ポート No. ：モニターデータ出力先として割付けられた出力ポートの先頭ポート

No.を表示します。 
表示形式 ：出力表示形式を表示・選択します。ボタンタッチにより 10 進数 / 16

進数が切替わります。 
出力 ：軸状態モニター値を表示します。表示形式ボタンの状態に応じ 10 進

数 / 16 進数で表示します。 
表示形式が 10 進数の場合、実数または整数によるモニター値表示の後に、単位をつけて表示

します。 
表示形式が 16 進数の場合、16 進数表示の後に、16 進数であることを表す 'h' をつけて表示し

ます。 
 

背景色グレーの項目は電源ユニット状態モニター項目です。これらはモニターデータ(電源ユニッ

ト状態)画面により表示します。 
 

戻るボタン 
前画面に戻ります。 

 

①スワップ設定表示欄 

②モニターデータ表示欄 
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14.14.2 モニターデータ(軸状態)画面 
 

軸状態のモニター値を表示します。軸状態モニター項目を設定している場合のみ本画面に遷移可

能です。 
 

【モニターデータ(軸状態)画面の表示項目】 

 

①スワップ設定表示欄 
出力ポートから出力する信号のスワップ状態(バイトスワップ、ダブルワードデータワードス

ワップ)を表示します。モニターデータ出力設定画面で設定した値が表示されます。 
 
②モニターデータ表示欄 

軸状態モニター項目のモニター値を表示します。 
No. ：モニターNo.を示します(1～9)。 
軸 No. ：軸 No.を表示します。 
  軸 No.割付け機能(［16.17 軸 No.割付け］参照)により複数軸グルー

プを有効とする軸 No.割付けを行った場合は、軸グループ No.－軸

No.で表示します。 
モニター項目 ：モニターデータ出力設定画面で設定したモニター項目を表示します。 
先頭出力ポート No. ：モニターデータ出力先として割付けられた出力ポートの先頭ポート

No.を表示します。 
表示形式 ：出力表示形式を表示・選択します。ボタンタッチにより 10 進数 / 16

進数が切替わります。 
出力 ：軸状態モニター値を表示します。表示形式ボタンの状態に応じ 10 進

数 / 16 進数で表示します。 
表示形式が 10 進数の場合、実数または整数によるモニター値表示の後に、単位をつけて表示

します。 
表示形式が 16 進数の場合、16 進数表示の後に、16 進数であることを表す 'h' をつけて表示し

ます。 
 

背景色グレーの項目は電源ユニット状態モニター項目です。これらはモニターデータ(電源ユニッ

ト状態)画面により表示します。 
 

戻るボタン 
前画面に戻ります。 

 

①スワップ設定表示欄 

②モニターデータ表示欄 
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15. コントローラー 
 

ソフトウェアリセット、エラーリセットなどコントローラーに対する操作を行います。 
 

 

 
15.1 コントローラー項目 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
※ 表示されるボタンの種類および位置は機種により異なります。 

メインメニューよりコントローラーボタンに

タッチします。 

次へ 

次へ 

次
へ 
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FROM 書込 ： フラッシュ ROM の書込みを行います。 
ソフトウェアリセット ： コントローラーのソフトウェアリセットを行います。 
エラーリセット ： コントローラーのエラーをリセットします。 
メモリー初期化 ： コントローラーの各種メモリーのクリアーを行います。 
再接続 ： コントローラーとの通信再接続を行います。 
ボーレート変更 ： コントローラーとの通信ボーレートの変更を行います。 
駆動源復旧要求 ： コントローラーに対し駆動源復旧要求を行います。 
動作一時停止解除要求 ： コントローラーに対し一時停止解除要求を行います。 
アブソリュートリセット ： アブソリュートデータのリセットを行います。 

(機種により原点調整/アブソリュートリセットと表示されます。こ

の場合、原点調整およびアブソリュートデータのリセットを行いま

す。) 
セーフティ速度 ： マニュアルモード時の安全速度制限の有無を切替えます。 
複数プログラム同時起動 ： マニュアルモード時に複数プログラム同時起動を許可するか禁止

するかの設定を行います(対応機種のみ)。 
コントローラー時刻設定 ： コントローラーの時刻を設定します(対応機種のみ）。 
ペアリング ID クリアー ：バッテリーレスアブソリュートエンコーダー識別 ID(ベアリング ID)。

をクリアーします（対応機種かつ機能有効時のみ)。  
衝突検知機能設定 ： 衝突検知機能の有効/無効を切替えます(対応機種かつ機能有効時

のみ)。 
コンプライアンスモード解除 ： コンプライアンスモードの解除を行います 

(対応機種かつ機能有効時のみ)。 
軸 No.割付 ： ユニット構成変更後に必要となる軸 No.の割付けを行います 

(対応機種のみ)。 
入出力ポート割付 ： フィールドバスとオプションユニットの入出力ポート割付けを行

います(対応機種のみ)。 

入出力ポートデータ割付 ： モニターデータ出力、出力機能選択、入力機能選択の機能割付けお

よびポート割付けを行います(対応機種のみ)。 
オプションユニット ： オプションユニットの設定を行います(対応機種かつ機能有効時の

み)。 

EC 操作モード ： エレシリンダーの操作モードを切替えます(対応機種かつ機能有効

時のみ)。 

ブレーキ制御 ：ブレーキ強制リリース、ロックを切替えます。(対応機種のみ) 
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FROM 書込 ： フラッシュ ROM の書込みを行います。 
ソフトウェアリセット ： コントローラーのソフトウェアリセットを行います。 
エラーリセット ： コントローラーのエラーをリセットします。 
メモリー初期化 ： コントローラーの各種メモリーのクリアーを行います。 
再接続 ： コントローラーとの通信再接続を行います。 
ボーレート変更 ： コントローラーとの通信ボーレートの変更を行います。 
駆動源復旧要求 ： コントローラーに対し駆動源復旧要求を行います。 
動作一時停止解除要求 ： コントローラーに対し一時停止解除要求を行います。 
アブソリュートリセット ： アブソリュートデータのリセットを行います。 

(機種により原点調整/アブソリュートリセットと表示されます。こ

の場合、原点調整およびアブソリュートデータのリセットを行いま

す。) 
セーフティ速度 ： マニュアルモード時の安全速度制限の有無を切替えます。 
複数プログラム同時起動 ： マニュアルモード時に複数プログラム同時起動を許可するか禁止

するかの設定を行います(対応機種のみ)。 
コントローラー時刻設定 ： コントローラーの時刻を設定します(対応機種のみ）。 
ペアリング ID クリアー ：バッテリーレスアブソリュートエンコーダー識別 ID(ベアリング ID)。

をクリアーします（対応機種かつ機能有効時のみ)。  
衝突検知機能設定 ： 衝突検知機能の有効/無効を切替えます(対応機種かつ機能有効時

のみ)。 
コンプライアンスモード解除 ： コンプライアンスモードの解除を行います 

(対応機種かつ機能有効時のみ)。 
軸 No.割付 ： ユニット構成変更後に必要となる軸 No.の割付けを行います 

(対応機種のみ)。 
入出力ポート割付 ： フィールドバスとオプションユニットの入出力ポート割付けを行

います(対応機種のみ)。 

入出力ポートデータ割付 ： モニターデータ出力、出力機能選択、入力機能選択の機能割付けお

よびポート割付けを行います(対応機種のみ)。 
オプションユニット ： オプションユニットの設定を行います(対応機種かつ機能有効時の

み)。 

EC 操作モード ： エレシリンダーの操作モードを切替えます(対応機種かつ機能有効

時のみ)。 

ブレーキ制御 ：ブレーキ強制リリース、ロックを切替えます。(対応機種のみ) 
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15.2 フラッシュ ROM 書込み 
 

フラッシュ ROM のデータを消去した後、コントローラーのメモリーに保存されているデータを

フラッシュ ROM に書込みます。 
 

 

 

 
 

 

 

フラッシュ ROM に書込む場合ははいボタンに

タッチします。 
書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを切切ららなな

いいででくくだだささいい。。 

フラッシュ ROM 書込み完了です。 
OK ボタンにタッチしてコントローラーメ

ニュー画面に戻ります。 



15.
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー

 

15-4 MJ0377-8A 

15.3 ソフトウェアリセット 
 

コントローラーのソフトウェアリセットを行います。フラッシュ ROM に書込まれていないメモ

リー上のデータは破棄されます。 
 

 

 

 

 

 
 

ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 
 

ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 
 

ソフトウェアリセットを行う場合にははいボ

タンにタッチします。 
ソフトウェアリセットを行わない場合には、 
いいえボタンにタッチします。コントローラー

メニューへ戻ります。 
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15.3 ソフトウェアリセット 
 

コントローラーのソフトウェアリセットを行います。フラッシュ ROM に書込まれていないメモ

リー上のデータは破棄されます。 
 

 

 

 

 

 
 

ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 
 

ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 
 

ソフトウェアリセットを行う場合にははいボ

タンにタッチします。 
ソフトウェアリセットを行わない場合には、 
いいえボタンにタッチします。コントローラー

メニューへ戻ります。 
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15.4 エラーリセット 
 

コントローラーのエラーリセットを行います。メッセージレベルと動作解除レベルのエラーをリ

セットします。エラー要因が取り除かれていれば背景色がオレンジ色から通常の白色に戻ります。 
 

 

 

 

 

 
 

エラー発生中は背景色がオレンジ色となってい

ます。 
エラーリセットボタンをタッチします。 

エラーリセットを行う場合ははいボタンに

タッチします。 
エラーリセットを行わない場合はいいえボタ

ンにタッチします。 

エラー要因が取り除かれていれば背景色がオレ

ンジ色から左図のように白色に戻ります。 
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15.5 メモリー初期化 
 

15.5.1 メモリー初期化項目 
 

 
メモリー初期化メニュー画面例（XSEL-RXD/SXD） 

 
  

メモリー初期化メニュー画面例（TTA） （同 2 ページ目） 
 

※ 表示されるボタンの種類は機種により異なります。 
 
グローバル変数 ：グローバル変数のゼロクリアーを行います。 
ユーザーデータ保持メモリー ：ユーザーデータ保持メモリーの初期化を行います。 
 (ゲートウェイ機能付きの XSEL-P/Q、PX/QX、R/S、RX/SX、

RXD/SXD、および XSEL-RA/SA、RAX/SAX、RAXD/SAXD の場

合のみ) 
ポジションデータ ：全ポジションデータのクリアーを行います。 

(XSEL-P/Q、PX/QX、R/S、RX/SX、RXD/SXD、RA/SA、RAX/SAX、
RAXD/SAXD、TTA、MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGF、RSEL、
XSEL2-T/TX の場合のみ) 

座標系データ ：全座標系定義データのクリアーを行います。 
(XSEL-RX/SX、RXD/SXD、RAX/SAX、RAXD/SAXD、

MSEL-PCX/PGX、RSEL、XSEL2-TX の場合のみ) 
パラメーター工場出荷値 ：パラメーターを工場出荷状態に戻します。 

(SSEL、ASEL、PSEL、XSEL-R/S、RX/SX、RXD/SXD、RA/SA、 
RAX/SAX、RAXD/SAXD、TTA AC サーボ仕様/高分解能仕様、

MSEL 高分解能仕様、RSEL、XSEL2-T/TX の場合) 
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15.5 メモリー初期化 
 

15.5.1 メモリー初期化項目 
 

 
メモリー初期化メニュー画面例（XSEL-RXD/SXD） 

 
  

メモリー初期化メニュー画面例（TTA） （同 2 ページ目） 
 

※ 表示されるボタンの種類は機種により異なります。 
 
グローバル変数 ：グローバル変数のゼロクリアーを行います。 
ユーザーデータ保持メモリー ：ユーザーデータ保持メモリーの初期化を行います。 
 (ゲートウェイ機能付きの XSEL-P/Q、PX/QX、R/S、RX/SX、

RXD/SXD、および XSEL-RA/SA、RAX/SAX、RAXD/SAXD の場

合のみ) 
ポジションデータ ：全ポジションデータのクリアーを行います。 

(XSEL-P/Q、PX/QX、R/S、RX/SX、RXD/SXD、RA/SA、RAX/SAX、
RAXD/SAXD、TTA、MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGF、RSEL、
XSEL2-T/TX の場合のみ) 

座標系データ ：全座標系定義データのクリアーを行います。 
(XSEL-RX/SX、RXD/SXD、RAX/SAX、RAXD/SAXD、

MSEL-PCX/PGX、RSEL、XSEL2-TX の場合のみ) 
パラメーター工場出荷値 ：パラメーターを工場出荷状態に戻します。 

(SSEL、ASEL、PSEL、XSEL-R/S、RX/SX、RXD/SXD、RA/SA、 
RAX/SAX、RAXD/SAXD、TTA AC サーボ仕様/高分解能仕様、

MSEL 高分解能仕様、RSEL、XSEL2-T/TX の場合) 
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プログラムデーター(前回値リストア) ： プログラムデータのフラッシュ ROM 書込みデータを

1 世代前の書込みデータに復元します。 
(TTA、MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGFの場合のみ) 

シンボルデーター(前回値リストア) ： シンボルデータのフラッシュ ROM 書込みデータを 1
世代前の書込みデータに復元します。 
(TTA、MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGFの場合のみ) 

ポジションデーター(前回値リストア) ： ポジションデータのフラッシュ ROM 書込みデータを

1 世代前の書込みデータに復元します。 
(TTA、MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGFの場合のみ) 
(注)No.1～10000 は復元できません。 

パラメーターデーター(前回値リストア) ： パラメーターデータのフラッシュ ROM 書込みデータ

を 1 世代前の書込みデータに復元します。 
(TTA、MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGFの場合のみ) 

 
 

15.5.2 グローバル変数 
 

グローバル変数のゼロクリアー(初期化)を行います。 

 

 

 

 

グローバル変数の初期化を行う場合にははい

ボタンにタッチします。 
グローバル変数の初期化を行なわない場合には

いいえボタンにタッチします。 
 

グローバル変数の初期化が完了すると左図の画

面に変わります。OK ボタンにタッチすると、

メモリー初期化メニュー画面に戻ります。 
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15.5.3 ユーザーデータ保持メモリー 
 

［17.3 ユーザーデータ保持メモリーの初期化］を参照ください。 
 

15.5.4 ポジションデータ 
(XSEL-R/S/RX/SX/RXD/SXD/RA/SA/RAX/SAX/RAXD/SAXD、TTA、
MSEL-PC/PG/PCF/PGF/PCX/PGX、RSEL、XSEL2-T/TX の場合のみ) 

 
ポジションデータをクリアーします。 
6BD「ポジションデータ構成変更エラー」、6BF「ポジションデータサムチェックエラー」(RSEL、
XSEL2-T/TX の場合は 20B「ポジションエラー」)が発生した場合に本機能でポジションデータを

初期化してください。 
注)本操作を行った後、ポジションデータのフラッシュ ROM 書込みを行わずにソフトウェアリ

セットまたは電源 OFF を行った場合には 22B「ポジションデータコメント消失エラー」(RSEL、
XSEL2-T/TX の場合は 409「ポジションデータコメントエラー」)が発生します。 
 

 

 

 
 

ポジションデータの初期化を行う場合には 
はいボタンにタッチします。 
ポジションデータの初期化を行わない場合には

いいえボタンにタッチします。 
 

ポジションデータの初期化が完了すると左図の

画面に変わります。OK ボタンにタッチすると、

メモリー初期化メニュー画面に戻ります。 
 
戻るボタンを使ってフラッシュ ROM 書き込み

画面まで戻ります。 
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15.5.3 ユーザーデータ保持メモリー 
 

［17.3 ユーザーデータ保持メモリーの初期化］を参照ください。 
 

15.5.4 ポジションデータ 
(XSEL-R/S/RX/SX/RXD/SXD/RA/SA/RAX/SAX/RAXD/SAXD、TTA、
MSEL-PC/PG/PCF/PGF/PCX/PGX、RSEL、XSEL2-T/TX の場合のみ) 

 
ポジションデータをクリアーします。 
6BD「ポジションデータ構成変更エラー」、6BF「ポジションデータサムチェックエラー」(RSEL、
XSEL2-T/TX の場合は 20B「ポジションエラー」)が発生した場合に本機能でポジションデータを

初期化してください。 
注)本操作を行った後、ポジションデータのフラッシュ ROM 書込みを行わずにソフトウェアリ

セットまたは電源 OFF を行った場合には 22B「ポジションデータコメント消失エラー」(RSEL、
XSEL2-T/TX の場合は 409「ポジションデータコメントエラー」)が発生します。 
 

 

 

 
 

ポジションデータの初期化を行う場合には 
はいボタンにタッチします。 
ポジションデータの初期化を行わない場合には

いいえボタンにタッチします。 
 

ポジションデータの初期化が完了すると左図の

画面に変わります。OK ボタンにタッチすると、

メモリー初期化メニュー画面に戻ります。 
 
戻るボタンを使ってフラッシュ ROM 書き込み

画面まで戻ります。 
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フラッシュ ROM に書込む場合ははいボタンに

タッチします。 
書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを切切

ららなないいででくくだだささいい。。 

フラッシュROM書込み後、ソフトウェアリセッ

トの画面に変わります。 
はいボタンにタッチします。 
 

ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 
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軸 No.割付け機能 (［15.17 軸 No.割付け］参照) により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、ポジションボタンをタッチすると軸グループ No.選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンまたは全軸グループ一括ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を
選択してください。 

 

 

 

 

 
 
 

ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 
 

ボタンをタッチし、ポジションデータ初期化を

行う軸グループ No.を選択します。 
 
全軸グループ一括ボタンをタッチした場合、全

軸グループが対象となります。 

ポジションデータの初期化を行う場合には 
はいボタンにタッチします。 
ポジションデータの初期化を行わない場合には

いいえボタンにタッチします。 
 
※ 左図例は軸グループ No.1 を選択した場合 
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軸 No.割付け機能 (［15.17 軸 No.割付け］参照) により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、ポジションボタンをタッチすると軸グループ No.選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンまたは全軸グループ一括ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を
選択してください。 

 

 

 

 

 
 
 

ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 
 

ボタンをタッチし、ポジションデータ初期化を

行う軸グループ No.を選択します。 
 
全軸グループ一括ボタンをタッチした場合、全

軸グループが対象となります。 

ポジションデータの初期化を行う場合には 
はいボタンにタッチします。 
ポジションデータの初期化を行わない場合には

いいえボタンにタッチします。 
 
※ 左図例は軸グループ No.1 を選択した場合 

 

MJ0377-8A  15-11  

15.5.5 座標系データ 
(XSEL-RX/SX/RXD/SXD/RAX/SAX/RAXD/SAXD、MSEL-PCX/PGX、RSEL、
XSEL2-TX の場合のみ) 

 
全座標系定義データをクリアーします。 
D40「座標系データ管理領域サムチェックエラー」、D41「座標系データ管理領域 ID エラー」、D42
「座標系データサムチェックエラー」(RSEL、XSEL2-TX の場合は 623「座標系エラー」)が発生

した場合に本機能で座標系定義データを初期化してください。 
 

 

 

 

 

 

座標系データの初期化を行う場合にははいボ

タンにタッチします。 
座標系データの初期化を行わない場合には 
いいえボタンにタッチします。 
 

座標系データの初期化が完了すると左図の画面

に変わります。OK ボタンにタッチすると、メ

モリー初期化メニュー画面に戻ります。 
 
戻るボタンを使ってコントローラーリセット

画面まで戻ります。 

はいボタンにタッチします。 
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ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 
 

ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 
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ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 
 

ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 
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15.5.6 パラメーター工場出荷値 
(SSEL、ASEL、PSEL、
XSEL-R/S/RX/SX/RXD/SXD/RA/SA/RAX/SAX/RAXD/SAXD、TTA  
AC サーボ仕様/高分解能仕様、MSEL 高分解能仕様、RSEL、XSEL2-T/TX
の場合) 

 
パラメーターを工場出荷状態に戻します。 

 

 

 

 
 

 

 

パスワード入力画面が表示されますので、 
キーボードを使用して 

5119 
を入力します。 
 

パラメーターを工場出荷状態に戻す場合には 
はいボタンにタッチします。 
パラメーターを工場出荷状態に戻さない場合に

はいいえボタンにタッチします。 
 

処理が完了すると左図の画面に変わります。OK
ボタンにタッチすると、メモリー初期化メ

ニュー画面に戻ります。 
 
戻るボタンを使ってフラッシュROM 書き込み

画面まで戻ります。 
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フラッシュ ROM に書込む場合ははいボタンに

タッチします。 
書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 
 

フラッシュROM書込み後、ソフトウェアリセッ

トの画面に変わります。 
はいボタンにタッチします。 
 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを 
切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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フラッシュ ROM に書込む場合ははいボタンに

タッチします。 
書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 
 

フラッシュROM書込み後、ソフトウェアリセッ

トの画面に変わります。 
はいボタンにタッチします。 
 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを 
切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 
 

ソフトウェアリセットが終了するとメイン 
メニュー画面に戻ります。 
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15.5.7 プログラムデータ(前回値リストア) 
 

プログラムデータのフラッシュ ROM 書込みデータを 1 世代前の書込みデータに復元します。 
 

 

 

 

 

 

 

プログラムデータを 1 世代前に戻す場合には 
はいボタンにタッチします。 
プログラムデータを 1 世代前に戻さない場合に

はいいえボタンにタッチします。 
 

プログラムデータの復元が完了すると左図の 
画面に変わります。OK ボタンにタッチすると、

メモリー初期化メニュー画面に戻ります。 
 
戻るボタンを使ってフラッシュ ROM 書き込み

画面まで戻ります。 

フラッシュ ROM に書込む場合ははいボタンに

タッチします。 

書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 
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15.5.7 プログラムデータ(前回値リストア) 
 

プログラムデータのフラッシュ ROM 書込みデータを 1 世代前の書込みデータに復元します。 
 

 

 

 

 

 

 

プログラムデータを 1 世代前に戻す場合には 
はいボタンにタッチします。 
プログラムデータを 1 世代前に戻さない場合に

はいいえボタンにタッチします。 
 

プログラムデータの復元が完了すると左図の 
画面に変わります。OK ボタンにタッチすると、

メモリー初期化メニュー画面に戻ります。 
 
戻るボタンを使ってフラッシュ ROM 書き込み

画面まで戻ります。 

フラッシュ ROM に書込む場合ははいボタンに

タッチします。 

書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 
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フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを 
切切ららなないいででくくだだささいい。。 

フラッシュ ROM 書込み完了です。 
OK ボタンにタッチして編集メニュー画面に 
戻ります。 
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15.5.8 シンボルデータ(前回値リストア) 
 

シンボルデータのフラッシュ ROM 書込みデータを 1 世代前の書込みデータに復元します。 
 

 

 

 

 
 

シンボルデータを 1 世代前に戻す場合には 
はいボタンにタッチします。 
シンボルデータを 1 世代前に戻さない場合には

いいえボタンにタッチします。 
 

シンボルデータの復元が完了すると左図の画面

に変わります。OK ボタンにタッチすると、 
メモリー初期化メニュー画面に戻ります。 
 
戻るボタンを使ってフラッシュ ROM 書き込み

画面まで戻ります。 
 
フラッシュ ROM 書込みは［15.5.7 プログラム

データ(前回値リストア) ］と同様です。 



15.
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー

 

15-18 MJ0377-8A 

15.5.8 シンボルデータ(前回値リストア) 
 

シンボルデータのフラッシュ ROM 書込みデータを 1 世代前の書込みデータに復元します。 
 

 

 

 

 
 

シンボルデータを 1 世代前に戻す場合には 
はいボタンにタッチします。 
シンボルデータを 1 世代前に戻さない場合には

いいえボタンにタッチします。 
 

シンボルデータの復元が完了すると左図の画面

に変わります。OK ボタンにタッチすると、 
メモリー初期化メニュー画面に戻ります。 
 
戻るボタンを使ってフラッシュ ROM 書き込み

画面まで戻ります。 
 
フラッシュ ROM 書込みは［15.5.7 プログラム

データ(前回値リストア) ］と同様です。 
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15.5.9 ポジションデータ(前回値リストア) 
 

ポジションデータのフラッシュ ROM 書込みデータを 1 世代前の書込みデータに復元します。 
なお、ポジションデータ No.1～10000 は復元できません。 
 

 

 

 

ポジションデータを 1 世代前に戻す場合には 
はいボタンにタッチします。 
ポジションデータを 1 世代前に戻さない場合に

はいいえボタンにタッチします。 
 

ポジションデータの復元が完了すると左図の画

面に変わります。OK ボタンにタッチすると、

メモリー初期化メニュー画面に戻ります。 
 
戻るボタンを使ってフラッシュ ROM 書き込み

画面まで戻ります。 
 
フラッシュ ROM 書込みは［15.5.7 プログラム

データ(前回値リストア) ］と同様です。 
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15.5.10 パラメーターデータ(前回値リストア) 
 

パラメーターデータのフラッシュ ROM 書込みデータを 1 世代前の書込みデータに復元します。 
 

 

 

 

 

 

 

パラメーターデータを 1 世代前に戻す場合には

はいボタンにタッチします。 
パラメーターデータを 1 世代前に戻さない場合

にはいいえボタンにタッチします。 
 

パラメーターデータの復元が完了すると左図の

画面に変わります。OK ボタンにタッチすると、

メモリー初期化メニュー画面に戻ります。 
 
戻るボタンを使ってフラッシュ ROM 書き込み

画面まで戻ります。 
 
 

フラッシュ ROM に書込む場合ははいボタンに

タッチします。 
書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 
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15.5.10 パラメーターデータ(前回値リストア) 
 

パラメーターデータのフラッシュ ROM 書込みデータを 1 世代前の書込みデータに復元します。 
 

 

 

 

 

 

 

パラメーターデータを 1 世代前に戻す場合には

はいボタンにタッチします。 
パラメーターデータを 1 世代前に戻さない場合

にはいいえボタンにタッチします。 
 

パラメーターデータの復元が完了すると左図の

画面に変わります。OK ボタンにタッチすると、

メモリー初期化メニュー画面に戻ります。 
 
戻るボタンを使ってフラッシュ ROM 書き込み

画面まで戻ります。 
 
 

フラッシュ ROM に書込む場合ははいボタンに

タッチします。 
書込まない場合はいいえボタンにタッチしま

す。 
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フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを 
切切ららなないいででくくだだささいい。。 

フラッシュROM書込み後、ソフトウェアリセッ

トの画面に変わります。 
変更したパラメーターーを有効にするためには、

ソフトウェアリセットを行います。はいボタン

にタッチします。 

ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 
 

ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 
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15.6 再接続 
 

コントローラーとの通信再接続を行います。 
 

 
 

 
 

コントローラーーとの再接続を行う場合には 
はいボタンにタッチします。 
コントローラーーとの再接続を行わない場合には

いいえボタンにタッチします。 
はいボタンにタッチすると本ティーチング

ボックスの再起動が開始されます。 

当社ロゴマークが出たのち、左図の画面が表示

されます。再接続中は“接続確認中…”が点滅

しています。 
再起動終了後、メニュー画面に戻ります。 
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15.6 再接続 
 

コントローラーとの通信再接続を行います。 
 

 
 

 
 

コントローラーーとの再接続を行う場合には 
はいボタンにタッチします。 
コントローラーーとの再接続を行わない場合には

いいえボタンにタッチします。 
はいボタンにタッチすると本ティーチング

ボックスの再起動が開始されます。 

当社ロゴマークが出たのち、左図の画面が表示

されます。再接続中は“接続確認中…”が点滅

しています。 
再起動終了後、メニュー画面に戻ります。 
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15.7 ボーレート変更 
 

コントローラーーとティーチングボックス間の通信ボーレートを変更します。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

変更したいボーレートのボタンにタッチしま

す。 
ボーレート変更を実行する場合は、OK ボタン

にタッチします。 
ボーレート変更を実行しない場合は、CANCEL
ボタンにタッチします。前の画面に戻ります。 
ボーレート変更を実行した場合、次回接続時変

更されたボーレートで接続されます。 
※接続中コントローラーがサポートしていない

ボーレートのボタンは灰色で表示されます。

選択できません。 
※他コントローラーとの接続などで非サポート

のボーレートに設定されていた場合、接続可

能なボーレートに自動的に切替わり接続され

ます。 

ボーレート変更中は「ボーレート変更中．．．」が

点滅しています。 
ボーレート変更が終了すると、コントローラー

メニュー画面に戻ります。 
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15.8 セーフティ速度 
 

マニュアルモード時の安全速度制限の有無を切替えます。 
 

 
 
 
 
 
 
 

15.9 駆動源復旧要求 
 

コントローラーに対して駆動源復旧要求をします。 
［15.12 駆動源復旧要求と動作一時停止解除要求について］参照 

 

 
 
 
 

駆動源復旧要求を行う場合にははいボタンを

タッチします。前の画面に戻ります。 
駆動源復旧要求を行わない場合にはいいえボ

タンをタッチします。前の画面に戻ります。 

セーフティ速度無効・・・安全速度制限なし 
セーフティ速度有効・・・安全速度制限あり 
(プログラムやパラメーターの設定値に関係な

く、最高速度は直交軸の場合は 250mm/s 以下、

スカラの場合は CP 動作 250mm/s 以下、PTP
動作 3%以下となります) 
ラジオボタンにタッチして選択します。 
安全速度制限の有無を切替える場合には OK ボ

タンにタッチします。 
安全速度制限の有無を切替えない場合には

CANCEL ボタンにタッチします。 
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15.8 セーフティ速度 
 

マニュアルモード時の安全速度制限の有無を切替えます。 
 

 
 
 
 
 
 
 

15.9 駆動源復旧要求 
 

コントローラーに対して駆動源復旧要求をします。 
［15.12 駆動源復旧要求と動作一時停止解除要求について］参照 

 

 
 
 
 

駆動源復旧要求を行う場合にははいボタンを

タッチします。前の画面に戻ります。 
駆動源復旧要求を行わない場合にはいいえボ

タンをタッチします。前の画面に戻ります。 

セーフティ速度無効・・・安全速度制限なし 
セーフティ速度有効・・・安全速度制限あり 
(プログラムやパラメーターの設定値に関係な

く、最高速度は直交軸の場合は 250mm/s 以下、

スカラの場合は CP 動作 250mm/s 以下、PTP
動作 3%以下となります) 
ラジオボタンにタッチして選択します。 
安全速度制限の有無を切替える場合には OK ボ

タンにタッチします。 
安全速度制限の有無を切替えない場合には

CANCEL ボタンにタッチします。 
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15.10 動作一時停止解除要求 
 

コントローラーに対して動作一時停止解除要求をします。 
［15.12 駆動源復旧要求と動作一時停止解除要求について］参照 

 

 
 

15.11 複数プログラム同時起動 
 

マニュアルモード時に複数プログラム同時起動を許可するか禁止するかの設定を行います。禁止

に設定した状態では、複数のプログラムを同時に実行することができなくなります。(エラー

No.913 複数プログラム同時起動禁止エラー(RSEL、XSEL2-T/TX の場合は No.21D)) 
※本機能は、下記の機種のみ有効です。 

・XSEL-P/Q(メインアプリ部 V0.36～) 
・XSEL-PX/QX(メインアプリ部 V0.17～) 
・XSEL-R/S, RX/SX, RXD/SXD(メインアプリ部 V0.01～) 

・XSEL-RA/SA, RAX/SAX, RAXD/SAXD(メインアプリ部 V0.01～) 
・SSEL、ASEL、PSEL(メインアプリ部 V0.01～)(※プログラムモード時のみ) 

・MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGF(メインアプリ部 V0.01～) 

・RSEL(メインアプリ部 V0.01～) 

・XSEL2-T/TX(メインアプリ部 V1.00～) 

 

 

 
 
 
 
 

動作一時停止解除要求を行う場合にははいボ

タンをタッチします。前の画面に戻ります。 
動作一時停止解除要求を行わない場合には 
いいえボタンをタッチします。前の画面に戻り

ます。 

複数プログラム同時起動許可 
マニュアルモード時、複数プログラムの同時起

動を許可します。 
複数プログラム同時起動禁止 
マニュアルモード時、複数プログラムの同時起

動を禁止します。 
ラジオボタンにタッチして選択します。 
複数プログラム同時起動許可状態を変更する場

合には OK ボタンにタッチします。 
複数プログラム同時起動許可状態を変更しない

場合には CANCEL ボタンにタッチします。 
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複数プログラム同時起動禁止を選択した場合、

確認画面が表示されます。 
設定を行うにははいボタンにタッチします。設

定しない場合にはいいえボタンにタッチしま

す。 

複数プログラム同時起動許可を選択した場合、

確認画面が表示されます。 
設定を行うにははいボタンにタッチします。設

定しない場合にはいいえボタンにタッチしま

す。 
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複数プログラム同時起動禁止を選択した場合、

確認画面が表示されます。 
設定を行うにははいボタンにタッチします。設

定しない場合にはいいえボタンにタッチしま

す。 

複数プログラム同時起動許可を選択した場合、

確認画面が表示されます。 
設定を行うにははいボタンにタッチします。設

定しない場合にはいいえボタンにタッチしま

す。 
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15.12 駆動源復旧要求と動作一時停止解除要求について 
 
15.12.1 SSEL、ASEL、PSEL コントローラー以外の場合 
 

(1) 駆動源復旧要求 
①駆動源復旧要求が必要なケース 

下記ケースにかぎり駆動源復旧要求が必要となります。 
 I/O パラメーターNo.44 を 1 に設定時、駆動源遮断要因発生→遮断要因解除後の復旧 

②駆動源復旧要求方法 
メニューよりコントローラー→次へ→駆動源復旧要求を選択し実行します 

 
(2) 動作一時停止解除要求 

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

定時、自動運転中での非常停止→非常停止解除後の復旧(動作一時停止解除) 
 その他パラメーターNo.11 を 2(セーフティゲート OPEN 時復旧種別=動作継続復旧(自動運

転中時のみ))に設定時、自動運転中でのセーフティゲート OPEN→セーフティゲート

CLOSE 後の復旧(動作一時停止解除) 
 I/O パラメーターNo.36 を 1(入力選択機能 006=動作一時停止信号)に設定時、自動運転中で

の入力ポート No.6 OFF レベル入力(動作一時停止)→入力ポート No.6 ON レベル入力後の

復旧(動作一時停止解除) 
②動作一時停止解除要求方法 

メニューよりコントローラー→次へ→動作一時停止解除要求を選択し実行します 
 

※(1)①および、(2)①のケースが重なっている場合では、まず、駆動源復旧要求を行った後、 
次いで、動作一時停止解除要求を行う必要があります。 
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15.12.2 SSEL、ASEL、PSEL コントローラーの場合 
 

(1) 駆動源復旧要求 
①駆動源復旧要求が必要なケース 

下記ケースにかぎり駆動源復旧要求が必要となります。 
 任意の入力ポートを、駆動源遮断解除入力信号(専用機能)に指定し、 

駆動源遮断要因発生→遮断要因解除後の復旧。 
②駆動源復旧要求方法 

メニューよりコントローラー→次へ→駆動源復旧要求を選択し実行します 
 

(2) 動作一時停止解除要求 
①動作一時停止解除要求が必要なケース 

下記、いずれかのケースにかぎり一時停止解除要求が必要となります。 
 その他パラメーターNo.10 を 2(非常停止復旧種別＝動作継続復旧(自動運転中時のみ)) 

に設定時、自動運転中での非常停止→非常停止解除後の復旧(動作一時停止解除) 
 その他パラメーターNo.11 を 2(イネーブル SW 復旧種別＝動作継続復旧(自動運転中時の

み))に設定時、自動運転中でのイネーブル SW による停止→停止解除後の復旧(動作一時停

止解除) 
 任意の入力ポートを、動作一時停止入力信号(専用機能)に指定します。入力機能指定値 

‘8’を、入力ポート No.に対応した I/O パラメーター(No.30～45、No.251～258)に設定し

ます。(［I/O 機能一覧表・I/O パラメーター］参照) 
自動運転中での指定した入力ポート No.に OFF レベル入力(動作一時停止)→入力ポート

No.ON レベル入力後の復旧(動作一時停止解除) 
②動作一時停止解除要求方法 

メニューよりコントローラー→次へ→動作一時停止解除要求を選択し実行します 
 
※(1)①および、(2)①のケースが重なっている場合では、まず、駆動源復旧要求を行った後、 

次いで、動作一時停止解除要求を行う必要があります。 
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15.12.2 SSEL、ASEL、PSEL コントローラーの場合 
 

(1) 駆動源復旧要求 
①駆動源復旧要求が必要なケース 

下記ケースにかぎり駆動源復旧要求が必要となります。 
 任意の入力ポートを、駆動源遮断解除入力信号(専用機能)に指定し、 

駆動源遮断要因発生→遮断要因解除後の復旧。 
②駆動源復旧要求方法 

メニューよりコントローラー→次へ→駆動源復旧要求を選択し実行します 
 

(2) 動作一時停止解除要求 
①動作一時停止解除要求が必要なケース 

下記、いずれかのケースにかぎり一時停止解除要求が必要となります。 
 その他パラメーターNo.10 を 2(非常停止復旧種別＝動作継続復旧(自動運転中時のみ)) 

に設定時、自動運転中での非常停止→非常停止解除後の復旧(動作一時停止解除) 
 その他パラメーターNo.11 を 2(イネーブル SW 復旧種別＝動作継続復旧(自動運転中時の

み))に設定時、自動運転中でのイネーブル SW による停止→停止解除後の復旧(動作一時停

止解除) 
 任意の入力ポートを、動作一時停止入力信号(専用機能)に指定します。入力機能指定値 

‘8’を、入力ポート No.に対応した I/O パラメーター(No.30～45、No.251～258)に設定し

ます。(［I/O 機能一覧表・I/O パラメーター］参照) 
自動運転中での指定した入力ポート No.に OFF レベル入力(動作一時停止)→入力ポート

No.ON レベル入力後の復旧(動作一時停止解除) 
②動作一時停止解除要求方法 

メニューよりコントローラー→次へ→動作一時停止解除要求を選択し実行します 
 
※(1)①および、(2)①のケースが重なっている場合では、まず、駆動源復旧要求を行った後、 

次いで、動作一時停止解除要求を行う必要があります。 
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15.13 コントローラー時刻設定 
 

コントローラーの時刻を設定します。 
エラー詳細情報に表示される時刻が、発生時刻となります。 

※本機能は、下記の機種のみ有効です。 
・XSEL-R/S, RX/SX, RXD/SXD(メインアプリ部 V0.01～) 

・XSEL-RA/SA, RAX/SAX, RAXD/SAXD(メインアプリ部 V0.01～) 
・TTA(メインアプリ部 V0.01～) 

・MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGF(メインアプリ部 V0.01～) 

・RSEL(メインアプリ部 V0.01～) 

・XSEL2-T/TX(メインアプリ部 V1.00～) 

 

 

 
 

 

 
 
 

コントローラーメニュー画面で 
コントローラー時刻設定ボタンをタッチしま

す。 
 
※ ボタン位置は接続機種により異なります。

表示されない場合は次へボタンをタッチし

て画面を切替えてください。 

※ コントローラー時刻をサポートしない機種

への接続時にはボタンは表示されません。 
 

コントローラー時刻が表示されます。 
 
時刻編集ボタンをタッチすると編集画面に移

動します。 

時刻編集ボタンをタッチします。 
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コントローラー時刻を変更できます。 
 
1. キーボードを使用して時刻を入力します。 
2. 設定ボタンをタッチします。 
 
 
 

コントローラー時刻の設定が完了すると確認画

面が表示されます。 
 
OK ボタンをタッチすると時刻表示画面に戻り

ます。 

本画面に戻ります。 
 
戻るボタンをタッチするとコントローラーメ

ニュー画面に戻ります。 
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コントローラー時刻を変更できます。 
 
1. キーボードを使用して時刻を入力します。 
2. 設定ボタンをタッチします。 
 
 
 

コントローラー時刻の設定が完了すると確認画

面が表示されます。 
 
OK ボタンをタッチすると時刻表示画面に戻り

ます。 

本画面に戻ります。 
 
戻るボタンをタッチするとコントローラーメ

ニュー画面に戻ります。 
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15.14 ペアリング ID クリアー 
 
コントローラーにはエンコーダーの識別 ID をチェックして異なっていたらアブソリュートエ

ラーを出力する仕組みがあります。アブソリュートリセット実行済みのアクチュエーターと交換

する場合、いままでの識別 ID(ペアリング ID)をクリアーする必要があります。 
 
本機能はバッテリーレスアブソリュートエンコーダーが接続され、かつペアリング ID クリアー機

能が有効な場合のみ有効です。 
 

※ 本機能はメンテナンス情報のペアリング ID クリアー機能と同じです。 
 

 

 
 

 

 

 

 

コントローラーメニュー画面で 
ペアリング ID クリアーボタンをタッチします。 
 
※ ボタン位置は接続機種により異なります。

表示されない場合は次へボタンをタッチ

して画面を切替えてください。 
 

※ ペアリング ID クリアー機能が有効でない

場合にはボタンは表示されません。 
 

パスワード入力画面が表示されますので、ソフ

トウェアテンキーを使用して 
5119 

を入力します。 
 
※ パスワードは一度入力すると再接続または

電源再投入まで有効です。 
 

軸No.欄にペアリング IDクリアーを行う軸番号

をソフトウェアテンキーを使って入力します。 
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軸 No.割付け機能(［15.17 軸 No.割付け］参照)により複数軸グループを有効とする軸 No.割付け

を行った場合、パスワード入力後、軸グループ No.選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 

 

 

 

ペアリングした ID のクリアーを行う場合には 
はいボタンにタッチします。 
ペアリングした ID のクリアーを行わない場合

にはいいえボタンにタッチします。 
 

処理が完了すると左図の画面に変わります。OK
ボタンにタッチすると軸 No.選択画面へ戻りま

す。 
 

パスワード入力後、軸グループ No.選択画面が

表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
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軸 No.割付け機能(［15.17 軸 No.割付け］参照)により複数軸グループを有効とする軸 No.割付け

を行った場合、パスワード入力後、軸グループ No.選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 

 

 

 

ペアリングした ID のクリアーを行う場合には 
はいボタンにタッチします。 
ペアリングした ID のクリアーを行わない場合

にはいいえボタンにタッチします。 
 

処理が完了すると左図の画面に変わります。OK
ボタンにタッチすると軸 No.選択画面へ戻りま

す。 
 

パスワード入力後、軸グループ No.選択画面が

表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
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ペアリング IDクリアー軸No.選択画面が表示さ

れます。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示

されます。 
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15.15 衝突検知機能設定 
 
衝突検知機能の有効/無効状態を切替えます。衝突検知機能が有効な場合、周辺物と軸が接触している

状態でサーボ ON した時に、衝突検知状態になって軸が動けなくなることがあります。 
この時は、本機能を用いて衝突検知機能を一時的に無効にしてください。 
 
本機能はコントローラーおよびロボットが衝突検知機能をサポートしており、かつ衝突検知機能が有

効な場合のみ有効です。 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

コントローラーメニュー画面で衝突検知機能

設定ボタンをタッチします。 
 
※ ボタン位置は接続機種により異なります。

表示されない場合は次へボタンをタッチ

して画面を切替えてください。 
 

※ 衝突検知機能が有効でない場合にはボタン

は表示されません。 
 

衝突検知機能設定画面が表示されます。 
(初期表示は現在の設定状態です) 

 
ON ・・・衝突検知機能有効 
OFF・・・衝突検知機能無効 
 
ラジオボタンにタッチして選択します。 
設定を変更する場合には OK ボタンにタッチし

ます。設定を変更しない場合には CANCEL ボ

タンにタッチします。 
 
※ 全軸有効/全軸無効ボタンにタッチすると

スカラ単位でラジオボタン選択を切替える

ことができます。 
 
※ 3 軸スカラの場合、回転軸は表示されませ

ん。 
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15.15 衝突検知機能設定 
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コントローラーメニュー画面で衝突検知機能

設定ボタンをタッチします。 
 
※ ボタン位置は接続機種により異なります。

表示されない場合は次へボタンをタッチ

して画面を切替えてください。 
 

※ 衝突検知機能が有効でない場合にはボタン

は表示されません。 
 

衝突検知機能設定画面が表示されます。 
(初期表示は現在の設定状態です) 

 
ON ・・・衝突検知機能有効 
OFF・・・衝突検知機能無効 
 
ラジオボタンにタッチして選択します。 
設定を変更する場合には OK ボタンにタッチし

ます。設定を変更しない場合には CANCEL ボ

タンにタッチします。 
 
※ 全軸有効/全軸無効ボタンにタッチすると

スカラ単位でラジオボタン選択を切替える

ことができます。 
 
※ 3 軸スカラの場合、回転軸は表示されませ

ん。 
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15.16 コンプライアンスモード解除 
 
コンプライアンスモードの解除を行います。コンプライアンス制御を使用した SEL プログラムがエ

ラー停止などで中断された場合、コンプライアンスモード有効状態のままとなる場合があります。通

常制御に戻したい場合、本機能によりコンプライアンスモードの解除を行ってください。 
 
本機能はコントローラーおよびロボットがコンプライアンス制御機能をサポートしており、かつコン

プライアンス制御機能が有効な場合のみ有効です。 
 
 

 

 
 
 

 

コントローラーメニュー画面でコンプライアン

スモード解除ボタンをタッチします。 
 
※ ボタン位置は接続機種により異なります。

表示されない場合は次へボタンをタッチ

して画面を切替えてください。 
 

※ コンプライアンス制御機能が有効でない場

合にはボタンは表示されません。 
 

コンプライアンスモード解除を行う対象の

チェックボックスを ON にしたのち OK ボタン

にタッチします。 
 
コンプライアンスモード解除を行わない場合に

は CANCEL ボタンにタッチします。 
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15.17 軸 No.割付け 
 

RSEL、XSEL2-T/TX では、ユニット構成変更後、軸 No.の割付けが必要となります。本機能によ

り軸 No.の割付けを行います。 
 

 

 

 

 
 
 
 
 

コントローラーメニュー画面で軸 No.割付ボタ

ンをタッチします。 
 
※ ボタン位置は接続機種により異なります。表

示されない場合は次へボタンをタッチして

画面を切替えてください。 
※ 軸 No.割付け機能が有効でない場合にはボ

タンは表示されません。 

軸 No.割付ボタンをタッチすると、確認画面が

表示されます。必要に応じ、データーのバック

アップを行ってください。 
(バックアップメニューへボタンをタッチする

と、バックアップメニュー画面へ遷移します) 
 
軸 No.割付けを行う場合、はいボタンにタッチ

します。 

軸 No.割付けを行うと、現在のポジション

データは全てクリアーされます。 
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15.17 軸 No.割付け 
 

RSEL、XSEL2-T/TX では、ユニット構成変更後、軸 No.の割付けが必要となります。本機能によ

り軸 No.の割付けを行います。 
 

 

 

 

 
 
 
 
 

コントローラーメニュー画面で軸 No.割付ボタ

ンをタッチします。 
 
※ ボタン位置は接続機種により異なります。表

示されない場合は次へボタンをタッチして

画面を切替えてください。 
※ 軸 No.割付け機能が有効でない場合にはボ

タンは表示されません。 

軸 No.割付ボタンをタッチすると、確認画面が

表示されます。必要に応じ、データーのバック

アップを行ってください。 
(バックアップメニューへボタンをタッチする

と、バックアップメニュー画面へ遷移します) 
 
軸 No.割付けを行う場合、はいボタンにタッチ

します。 

軸 No.割付けを行うと、現在のポジション

データは全てクリアーされます。 
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【軸 No.割付画面内の表示項目(RSEL)】 

 
 

 
 

【軸 No.割付画面内の表示項目(XSEL2-T/TX)】 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

※ 上段図は通常設定(軸グループを使用しない軸 No.割付け)を行う場合 
※ 下段図は高度な設定(軸グループを使用した軸 No.割付け)を行う場合 

 
 

 
①ユニット No. 
 
②ユニット種別 
 
③軸型式 
 
⑤軸グループ No. 
 － 軸 No. 
 

 
①ユニット No. 
 
 
 
④軸 No. 

 
①ユニット No. 
 
 
 
⑤軸グループ No. 
 － 軸 No. 

 
①ユニット No. 
 
②ユニット種別 
 
③軸型式 
 
④軸 No. 
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①ユニット No.表示 
ドライバーユニットのユニット No.を表示します。 

 
②ユニット種別表示 

ドライバーユニットのユニット種別を表示します。 
 
③軸型式表示 

ドライバーユニット、またはアクチュエーター本体から取得した軸型式情報を表示します。 
軸型式情報が取得できない場合、“Unknown”と表示します。 

 
④軸 No.入力欄 

図はアクチュエーターと接続するためのコネクター位置を表しています。 
上側が 1 軸目、下側が 2 軸目です。 
アクチュエーターに割付ける軸 No.を入力します。 
軸 No.の設定範囲は 1～8 です。軸 No.は重複しない値を入力します。 
 

⑤軸グループ No. － 軸 No.入力欄 
図はアクチュエーターと接続するためのコネクター位置を表しています。 
上側が 1 軸目、下側が 2 軸目です。 
アクチュエーターに割付ける軸グループ No. － 軸 No.を入力します。 
軸グループ No.の設定範囲は 1～2 です。 
軸 No.の設定範囲は 1～8 です。 
軸グループ No. － 軸 No.は重複しない値を入力します。 
 
 
注 RSEL の組合わせ軸の場合、入力値に制限があります。 

［15.17.3 組合わせ軸の軸 No.割付け］参照 
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①ユニット No.表示 
ドライバーユニットのユニット No.を表示します。 

 
②ユニット種別表示 

ドライバーユニットのユニット種別を表示します。 
 
③軸型式表示 

ドライバーユニット、またはアクチュエーター本体から取得した軸型式情報を表示します。 
軸型式情報が取得できない場合、“Unknown”と表示します。 

 
④軸 No.入力欄 

図はアクチュエーターと接続するためのコネクター位置を表しています。 
上側が 1 軸目、下側が 2 軸目です。 
アクチュエーターに割付ける軸 No.を入力します。 
軸 No.の設定範囲は 1～8 です。軸 No.は重複しない値を入力します。 
 

⑤軸グループ No. － 軸 No.入力欄 
図はアクチュエーターと接続するためのコネクター位置を表しています。 
上側が 1 軸目、下側が 2 軸目です。 
アクチュエーターに割付ける軸グループ No. － 軸 No.を入力します。 
軸グループ No.の設定範囲は 1～2 です。 
軸 No.の設定範囲は 1～8 です。 
軸グループ No. － 軸 No.は重複しない値を入力します。 
 
 
注 RSEL の組合わせ軸の場合、入力値に制限があります。 

［15.17.3 組合わせ軸の軸 No.割付け］参照 
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15.17.1 基本操作 
 

【軸 No.直接入力による割付け変更】 
 
アクチュエーターに割付ける軸 No.を明示的に指定したい場合、以下の手順で軸 No.割付けを行

います。 
 

 

 

 

 

 

 

割付け変更を行いたい箇所の軸 No.入力欄を

タッチします。キーボードが表示されます。 
 
 
 

軸 No.入力後、ENT ボタンをタッチします。 
キーボードが閉じます。 
 
割付けを解除したい場合、CLR ボタン → ENT
ボタンとタッチします。 

入力した値が軸 No.入力欄に表示されます。 
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割付け変更を行いたい箇所すべてに入力後、書

き込みボタンをタッチします。確認画面が表示

されます。 
 
 

はいボタンをタッチします。編集内容がコント

ローラーへ書込まれます。 

軸 No.割付け書込み中は '軸 No.割付書き込み

中...' が点滅します。 

軸 No.割付け書込みが完了するとコントロー

ラーを再起動するための確認画面が表示されま

す。OK ボタンをタッチします。ソフトウェア

リセットが実行されます。 

はいボタンタッチ後はキャンセルできません。 

この間は絶対にコントローラーの電源を切らな

いでください。 
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割付け変更を行いたい箇所すべてに入力後、書

き込みボタンをタッチします。確認画面が表示

されます。 
 
 

はいボタンをタッチします。編集内容がコント

ローラーへ書込まれます。 

軸 No.割付け書込み中は '軸 No.割付書き込み

中...' が点滅します。 

軸 No.割付け書込みが完了するとコントロー

ラーを再起動するための確認画面が表示されま

す。OK ボタンをタッチします。ソフトウェア

リセットが実行されます。 

はいボタンタッチ後はキャンセルできません。 

この間は絶対にコントローラーの電源を切らな

いでください。 
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軸 No.割付けモードが高度な設定(軸グループを使用した軸 No.割付け)の場合、軸 No.入力時に軸

グループ No.と軸 No.を連続して入力します。 
(軸 No.割付けモードの切替えは、［15.17.2 軸 No.割付けモード切替え］を参照してください) 

 

 

 

コントローラー再起動中は 'コントローラー再

起動中...' が点滅します。 

再起動が完了すると、メインメニューが表示さ

れます。 

割付け変更を行いたい箇所の 
軸グループ No. － 軸 No.入力欄をタッチしま

す。キーボードが表示されます。 
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軸グループ No.入力後、ENT ボタンをタッチし

ます。 
カーソルが軸 No.入力位置へ移動します。 
 
割付けを解除したい場合、CLR ボタン → ENT
ボタンとタッチします。キーボードが閉じます。 

入力した値が軸グループ No. － 軸 No.入力欄

に表示されます。 
 
 
コントローラーへの書込みなど、その他の手順

は通常設定時(軸グループ No.を使用しない軸

No.割付け)と同じです。 

軸 No.入力後、ENT ボタンをタッチします。 
キーボードが閉じます。 
 
ESC ボタンをタッチすると、軸グループ No.入
力からやり直すことができます。 
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軸グループ No.入力後、ENT ボタンをタッチし

ます。 
カーソルが軸 No.入力位置へ移動します。 
 
割付けを解除したい場合、CLR ボタン → ENT
ボタンとタッチします。キーボードが閉じます。 

入力した値が軸グループ No. － 軸 No.入力欄

に表示されます。 
 
 
コントローラーへの書込みなど、その他の手順

は通常設定時(軸グループ No.を使用しない軸

No.割付け)と同じです。 

軸 No.入力後、ENT ボタンをタッチします。 
キーボードが閉じます。 
 
ESC ボタンをタッチすると、軸グループ No.入
力からやり直すことができます。 
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【軸 No.自動割付けによる軸 No.割付け変更】 
 
アクチュエーターに割付ける軸 No.の入力を自動で行いたい場合、以下の手順で軸 No.割付けを

行います。 
 
 

 

 

 

 

 

 
軸 No.自動割付けは以下を考慮して行われます。 
• 組合わせ軸による軸 No.入力値制限(［15.17.3 組合わせ軸の軸 No.割付け］参照) 
• 構成軸が不足している組合わせ軸の除外 

上記を考慮した上で、ドライバーユニット No.順(同一ドライバーユニット内はドライバーユニッ

トコネクター順)に軸 No.が割付けられます。 

自動割付ボタンをタッチします。確認画面が表

示されます。 
 

ドライバーユニットの接続順に軸 No.の自動割

付けが行われます。 
 
はいボタンをタッチします。軸 No.割付画面へ

戻ります。 

はいボタンをタッチすると、現在の割付け情報

は破棄されます。 

自動割付けされた軸 No.が軸 No.入力欄に表示

されます。 
 
以降の手順は【軸 No.直接入力による割付け変

更】と同じです。書き込みボタンをタッチし、

編集内容をコントローラーへ転送します。 
 
※ 軸 No.入力欄をタッチすると軸 No.の修正

が可能です。 
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15.17.2 軸 No.割付けモード切替え 
 

軸 No.割付けは、通常設定(軸グループを使用しない軸 No.割付け)以外に、高度な設定(軸グルー

プを使用した軸 No.割付け)で行うことができます。通常設定 ⇔ 高度な設定の切替えは以下の手

順で行います。 
 

高度な設定 : 複数の軸を“軸グループ”という単位で管理する方法 
 

 

 

 

 

 

 
 
 
 

軸 No.割付けモードが通常設定の場合、 
高度な設定ボタンをタッチします。 
確認画面が表示されます。 

はいボタンをタッチします。 

はいボタンをタッチすると、現在の割付け情報

は破棄されます。 

軸 No.割付けモードが高度な設定(軸グループ

を使用した軸 No.割付け)に切替わります。 
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15.17.2 軸 No.割付けモード切替え 
 

軸 No.割付けは、通常設定(軸グループを使用しない軸 No.割付け)以外に、高度な設定(軸グルー

プを使用した軸 No.割付け)で行うことができます。通常設定 ⇔ 高度な設定の切替えは以下の手

順で行います。 
 

高度な設定 : 複数の軸を“軸グループ”という単位で管理する方法 
 

 

 

 

 

 

 
 
 
 

軸 No.割付けモードが通常設定の場合、 
高度な設定ボタンをタッチします。 
確認画面が表示されます。 

はいボタンをタッチします。 

はいボタンをタッチすると、現在の割付け情報

は破棄されます。 

軸 No.割付けモードが高度な設定(軸グループ

を使用した軸 No.割付け)に切替わります。 
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軸 No.割付けモードを高度な設定から通常設定に切替えるには、以下の手順を行います。 
 

 

 

 

 

 

 
 
 

軸グループ解除ボタンをタッチします。確認画

面が表示されます。 

はいボタンをタッチします。 

はいボタンをタッチすると、現在の割付け情報

は破棄されます。 

軸 No.割付けモードが通常設定(軸グループを

使用しない軸 No.割付け)に切替わります。 
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15.17.3 組合わせ軸の軸 No.割付け 
 

RSEL の場合、組合わせ軸は、割付ける軸 No.に制限があります。軸 No.入力時に制限を考慮した

軸 No.入力を行ってください。 
(自動割付けを実行した場合、制限を考慮した軸 No.が自動的に割付けられます) 

 
※ 組合わせ軸を有効にする場合、組合わせ軸を構成するすべての軸の軸 No.割付けを行ってくだ

さい。一部のみ軸 No.割付けを行った場合、エラーとなります。 
※ 高度な設定(軸グループを使用した軸 No.割付け)を行う場合、組合わせ軸を構成するすべての

軸を同じ軸グループに割付ける必要があります。 
 
15.17.3.1 直交型 6 軸 
 

直交型 6 軸の軸 No.割付けは以下の手順で行います。 
※ C1 軸、C2 軸、C3 軸、R 軸、B 軸、T 軸が存在する必要があります。 

 

 

 

 
 

直交型 6 軸用ドライバーユニットの場合、軸型

式のあとに構成軸情報（C1、C2、C3、R、B、
T）が表示されます。 

C1 = 1、C2 = 2、C3 = 3、R = 4、B = 5、T = 6
に割付けます。 
 
※ 直交型 6 軸の場合、割付け可能な軸 No.は

固定です。 
※ 高度な設定では、直交型 6 軸を軸グループ

No.1 に割付けてください。 
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15.17.3 組合わせ軸の軸 No.割付け 
 

RSEL の場合、組合わせ軸は、割付ける軸 No.に制限があります。軸 No.入力時に制限を考慮した

軸 No.入力を行ってください。 
(自動割付けを実行した場合、制限を考慮した軸 No.が自動的に割付けられます) 

 
※ 組合わせ軸を有効にする場合、組合わせ軸を構成するすべての軸の軸 No.割付けを行ってくだ

さい。一部のみ軸 No.割付けを行った場合、エラーとなります。 
※ 高度な設定(軸グループを使用した軸 No.割付け)を行う場合、組合わせ軸を構成するすべての

軸を同じ軸グループに割付ける必要があります。 
 
15.17.3.1 直交型 6 軸 
 

直交型 6 軸の軸 No.割付けは以下の手順で行います。 
※ C1 軸、C2 軸、C3 軸、R 軸、B 軸、T 軸が存在する必要があります。 

 

 

 

 
 

直交型 6 軸用ドライバーユニットの場合、軸型

式のあとに構成軸情報（C1、C2、C3、R、B、
T）が表示されます。 

C1 = 1、C2 = 2、C3 = 3、R = 4、B = 5、T = 6
に割付けます。 
 
※ 直交型 6 軸の場合、割付け可能な軸 No.は

固定です。 
※ 高度な設定では、直交型 6 軸を軸グループ

No.1 に割付けてください。 
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15.17.3.2 手首ユニット 
 

手首ユニットの軸 No.割付けは以下の手順で行います。 
※ B 軸、T 軸が存在する必要があります。 

 

 

 

 
手首ユニットが複数存在する場合、構成軸情報((B)、(T))のあとに識別番号が表示されます(同

一識別番号が同一シリアル No.を表します)。識別番号ごとに B 軸の軸 No. ＜T 軸の軸 No.となる

よう、軸 No.割付けを行ってください。 
 

 

 
 
 

手首ユニット用ドライバーユニットの場合、軸

型式のあとに構成軸情報((B)、(T))が表示され

ます。 

B軸の軸No. ＜ T軸の軸No.となるように割付

けます。 
 

※ 左図例は手首ユニットが 2 組存在する場合 
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15.17.3.3 マルチスライダー 
 

マルチスライダーの軸 No.割付けは以下の手順で行います。 
※ 全スライダー分、存在する必要があります 
 

 

 

 

 
マルチスライダーが複数存在する場合、構成軸情報(MS)のあとに識別番号が表示されます(同一

識別番号が同一シリアル No.を表します)。 
 

 

 
 

マルチスライダー用ドライバーユニットの場

合、軸型式のあとに構成軸情報(MS)が表示され

ます。 

マルチスライダーの軸 No.は大小関係を考慮す

る必要はありません。マルチスライダーを構成

するすべての軸を軸 No.割付けありにしてくだ

さい。 
 

※ 左図例はマルチスライダーが 2 組存在する

場合 
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15.17.3.3 マルチスライダー 
 

マルチスライダーの軸 No.割付けは以下の手順で行います。 
※ 全スライダー分、存在する必要があります 
 

 

 

 

 
マルチスライダーが複数存在する場合、構成軸情報(MS)のあとに識別番号が表示されます(同一

識別番号が同一シリアル No.を表します)。 
 

 

 
 

マルチスライダー用ドライバーユニットの場

合、軸型式のあとに構成軸情報(MS)が表示され

ます。 

マルチスライダーの軸 No.は大小関係を考慮す

る必要はありません。マルチスライダーを構成

するすべての軸を軸 No.割付けありにしてくだ

さい。 
 

※ 左図例はマルチスライダーが 2 組存在する

場合 
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15.17.3.4 シンクロ軸 
 

シンクロ軸の軸 No.割付けは以下の手順で行います。 
※ シンクロマスター軸とシンクロスレーブ軸の両方が存在する必要があります 

 

 

 

 

 

 

 
軸 No.入力時、シンクロ軸は軸 No.入力済みで組合わせ未確定の相手軸(識別番号が ? 表示の軸)

をサーチし、見つかった中で最も軸 No.が小さいものと組合わせを構成します。意図しない組合

わせとなった場合は、軸 No.を一度クリアーしたのち、再度軸 No.入力を行ってください。 
 
 

シンクロ軸用ドライバーユニットの場合、軸型

式のあとに構成軸情報(M(＝マスター軸)、 
S(＝スレーブ軸))が表示されます。 
 
マスター軸の軸 No. ＜ スレーブ軸の軸 No. と
なるよう、軸 No.を入力します。 

シンクロ軸は軸 No.入力時に組合わせを構成し

ます。 
軸 No.入力後、組合わせが未確定の状態では構

成軸情報(M、S)のあとに ? が表示されます。 
 
※ 左図例はシンクロマスター軸のみ軸 No.を

入力した状態 

組合わせが確定すると、構成軸情報(M、S)のあ

との ? 表示が識別番号表示に変化します。 
 
※ 左図例はシンクロマスター軸とシンクロス

レーブ軸の軸 No.を入力し、組合わせが確定

した状態 
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※ 左図例はシンクロ軸組合わせが 2 組構成さ

れた状態 
(同一識別番号が構成された組合わせです) 

※ 意図しない組合わせの場合、軸 No.を一度ク

リアーしたのち、再度入力を行ってくださ

い。 
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※ 左図例はシンクロ軸組合わせが 2 組構成さ

れた状態 
(同一識別番号が構成された組合わせです) 

※ 意図しない組合わせの場合、軸 No.を一度ク

リアーしたのち、再度入力を行ってくださ

い。 
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15.18 入出力ポート割付け 
(対応機種のみ) 

 
フィールドバスとオプションユニットの入出力ポート割付けを行います。 

 
 

 

 
表示項目は、接続するコントローラーにより異なります。 

 
【RSEL の表示画面】 

  

入出力ポート割付種別：固定時 入出力ポート割付種別：自動時 
 
【XSEL2-T/TX の表示画面】 

  
入出力ポート割付種別：固定時 入出力ポート割付種別：自動時 

 

コントローラーメニュー画面で入出力ポート

割付ボタンをタッチし、入出力ポート割付画面

を表示します。 
 
※ ボタン位置は接続機種により異なります。表

示されない場合は次へボタンをタッチして

画面を切替えてください。 
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• 入出力ポート割付種別 
：割付け種別を「固定」、「自動」より選択します。 

• フィールドバスリモート入力使用ポート数 
：I/O フィールドバスで使用するリモート入力ポート数を設定します。 

• フィールドバスリモート出力使用ポート数 
：I/O フィールドバスで使用するリモート出力ポート数を設定します。 

• 入力ポート開始 No. 
：割付け種別が「固定」時の I/O 入力ポート開始 No.を設定します。 

• 出力ポート開始 No. 
：割付け種別が「固定」時の I/O 出力ポート開始 No.を設定します。 

• オプションユニット接続台数(RSEL のみ) 
：オプションユニットの接続台数を設定します。 

• オプションユニット入力ポート開始 No. (RSEL のみ) 
：割付け種別が「固定」時のオプションユニット入力ポート開始 No.を設定します。 

• オプションユニット出力ポート開始 No. (RSEL のみ) 
：割付け種別が「固定」時のオプションユニット出力ポート開始 No.を設定します。 

 

 
 

 

 

オプションユニット接続台数は、現在の構成に

合わせるボタンにタッチすると、接続している

台数が自動で入力されます。 

すべての設定値を入力後、書き込みボタンを

タッチするとコントローラーにデータを転送し

ます。 
 
←ボタンなどを使用してフラッシュ ROM 書込

み画面まで戻ります。 
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• 入出力ポート割付種別 
：割付け種別を「固定」、「自動」より選択します。 

• フィールドバスリモート入力使用ポート数 
：I/O フィールドバスで使用するリモート入力ポート数を設定します。 

• フィールドバスリモート出力使用ポート数 
：I/O フィールドバスで使用するリモート出力ポート数を設定します。 

• 入力ポート開始 No. 
：割付け種別が「固定」時の I/O 入力ポート開始 No.を設定します。 

• 出力ポート開始 No. 
：割付け種別が「固定」時の I/O 出力ポート開始 No.を設定します。 

• オプションユニット接続台数(RSEL のみ) 
：オプションユニットの接続台数を設定します。 

• オプションユニット入力ポート開始 No. (RSEL のみ) 
：割付け種別が「固定」時のオプションユニット入力ポート開始 No.を設定します。 

• オプションユニット出力ポート開始 No. (RSEL のみ) 
：割付け種別が「固定」時のオプションユニット出力ポート開始 No.を設定します。 

 

 
 

 

 

オプションユニット接続台数は、現在の構成に

合わせるボタンにタッチすると、接続している

台数が自動で入力されます。 

すべての設定値を入力後、書き込みボタンを

タッチするとコントローラーにデータを転送し

ます。 
 
←ボタンなどを使用してフラッシュ ROM 書込

み画面まで戻ります。 
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はいボタンにタッチし、フラッシュ ROM 書込

みを行います。 

フラッシュ ROM 書込み後、コントローラー再

起動確認画面に変わります。 
変更した設定を有効にするためには、はいボタ

ンにタッチし、再起動します。 
 
サーボ ON 中の軸はサーボ OFF されます。 
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15.19 入出力ポートデータ割付け 
(対応機種のみ) 

 
モニターデータ出力、出力機能選択、入力機能選択の機能割付けおよびポート割付けを行います。 

 
 

 

 

 

 
 
 

コントローラーメニュー画面で入出力ポート

データ割付ボタンをタッチします。入出力ポー

トデータ割付メニューが表示されます。 
 
※ ボタン位置は接続機種により異なります。表

示されない場合は次へボタンをタッチして

画面を切替えてください。 
※ 入出力ポートデータ割付け機能が有効でな

い場合にはボタンは表示されません。 

設定を行いたい機能のボタンをタッチします。 
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15.19 入出力ポートデータ割付け 
(対応機種のみ) 

 
モニターデータ出力、出力機能選択、入力機能選択の機能割付けおよびポート割付けを行います。 

 
 

 

 

 

 
 
 

コントローラーメニュー画面で入出力ポート

データ割付ボタンをタッチします。入出力ポー

トデータ割付メニューが表示されます。 
 
※ ボタン位置は接続機種により異なります。表

示されない場合は次へボタンをタッチして

画面を切替えてください。 
※ 入出力ポートデータ割付け機能が有効でな

い場合にはボタンは表示されません。 

設定を行いたい機能のボタンをタッチします。 
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15.19.1 モニターデータ出力設定 
 

出力ポートから出力するモニターデータの設定を行います。モニターデータ出力値は出力ポート

でモニターできるほか、モニターデータ出力表示画面で確認することができます。 
(モニターデータ出力表示画面での表示方法は、［14.14 モニターデータ出力表示］を参照してく

ださい) 
 

【モニターデータ出力設定画面の表示項目】 
 
 

 

 
①フィールドバス領域表示欄 

フィールドバス領域として割付けられている出力ポート範囲を表示します。モニターデータは

この範囲内のみ出力可能です。 
 

②スワップ設定欄 
出力ポートから出力される信号のスワップ状態(バイトスワップ、ダブルワードデータワード

スワップ)を設定します。ボタンタッチで有効 / 無効が切替わります。 
バイトスワップ ：ワードデータ(16 ビット)の上位 8 ビットと下位 8 ビットを入替えて

出力します。ダブルワードデータ(32 ビット)の場合は、上位ワード

(16 ビット)内、下位ワード(16 ビット)内のそれぞれで上位 8 ビット

と下位 8 ビットを入替えて出力します。 
ダブルワードデータワードスワップ 
 ：ダブルワードデータ(32 ビット)の上位ワード(16 ビット)と下位ワー

ド(16 ビット)を入替えて出力します。 
 

本設定はモニターデータ出力設定項目すべてに対して有効です。電源ユニット状態のモニター

項目は、電源ユニットごと(1W＝1 ワードデータ)にバイトスワップの設定が影響します。EC
状態と軸状態のモニター項目は、1W＝1 ワードデータの場合はバイトスワップ、2W＝2 ワー

ドデータの場合はバイトスワップとダブルワードデータワードスワップ両方の設定が影響し

ます。 
 

②スワップ設定欄 

③モニターデータ設定欄 

①フィールドバス領域表示欄 
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③モニターデータ設定欄 
出力ポートから出力されるモニターデータを選択・設定します。 

No. ：モニターNo.を示します(1 ～ 9)。 
電源 / EC / 軸 No. ：モニター項目の種別を表示します。モニター項目が電源ユニット状

態の場合(RSEL のみ)は“電源”を表示、EC 状態の場合(RSEL、
XSEL2-T/TX)は“EC”を表示、軸状態の場合はモニター対象となる

軸 No.を表示します。 
  軸 No.割付け機能(［15.17 軸 No.割付け］参照)により複数軸グルー

プを有効とする軸 No.割付けを行った場合は、軸グループ No.－軸

No.で表示します。 
  軸 No.(軸グループ No.－軸 No.)表示の場合、タッチにより軸 No.(軸

グループ No.－軸 No.)の変更が可能です。 
モニター項目 ：モニター出力する項目を選択・設定します。 
  ▼ボタンをタッチすると、モニター設定可能な項目がリスト表示さ

れます。モニターする項目をタッチし、選択します。 
  電源ユニット状態モニター項目(RSEL のみ)は、電源ユニット接続台

数(その他パラメーターNo.61 設定値)が 0 以外の場合に表示されま

す。EC 状態のモニター項目(RSEL、XSEL2-T/TX)は、EC インター

フェイス(RCON-EC またはエレシリンダー接続モジュールボード)

が接続されている場合に表示されます。軸状態モニター項目は、軸

No.割付け機能により軸 No.が割付けられている場合に表示されます。 
先頭出力ポート No. ：モニターデータ出力先として使用する出力ポート範囲の先頭ポート

No.を設定します。使用ポート範囲(先頭出力ポート No.を先頭に、モ

ニター項目に応じたポート数分)がフィールドバス領域内に収まるよ

う設定してください。また、他モニター項目や他機能で使用中のポー

ト範囲とも重ならないよう設定してください。 
  設定にエラーがある場合、先頭出力ポート No.欄背景色がピンク色で

表示されます。 
前詰め ：先頭出力ポート No.として設定可能なポート No.を前詰めで自動検索

します。チェックボックスタッチにより有効／無効が切替わります。 
  検索は一つ前のモニターNo.で使用されているポート範囲の次から

行われます。ワード境界で必要ポート数分の連続未使用領域が見つ

かった場合、その先頭ポート No.を先頭出力ポート No.欄に設定しま

す。 
  一つ前のモニターNo.がエラーまたはモニター項目非選択状態の場

合、さらに一つ前のモニターNo.で使用されているポート範囲の次か

ら検索します。前方に有効なモニター設定がない場合、フィールドバ

ス領域先頭から検索します。 
 

全設定クリアーボタン 
全モニターNo.の設定が非選択状態になります。 

 
設定入力後、書き込みボタンにタッチして設定内容をコントローラーに転送します。書込みをし

た場合、戻るボタンでメニュー画面に戻る際に、フラッシュ ROM の書込み確認、ソフトウェア

リセットの確認が表示されます。書込んだデータを反映するにはフラッシュ ROM 書込みを行い、

ソフトウェアリセットをしてください。 
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③モニターデータ設定欄 
出力ポートから出力されるモニターデータを選択・設定します。 

No. ：モニターNo.を示します(1 ～ 9)。 
電源 / EC / 軸 No. ：モニター項目の種別を表示します。モニター項目が電源ユニット状

態の場合(RSEL のみ)は“電源”を表示、EC 状態の場合(RSEL、
XSEL2-T/TX)は“EC”を表示、軸状態の場合はモニター対象となる

軸 No.を表示します。 
  軸 No.割付け機能(［15.17 軸 No.割付け］参照)により複数軸グルー

プを有効とする軸 No.割付けを行った場合は、軸グループ No.－軸

No.で表示します。 
  軸 No.(軸グループ No.－軸 No.)表示の場合、タッチにより軸 No.(軸

グループ No.－軸 No.)の変更が可能です。 
モニター項目 ：モニター出力する項目を選択・設定します。 
  ▼ボタンをタッチすると、モニター設定可能な項目がリスト表示さ

れます。モニターする項目をタッチし、選択します。 
  電源ユニット状態モニター項目(RSEL のみ)は、電源ユニット接続台

数(その他パラメーターNo.61 設定値)が 0 以外の場合に表示されま

す。EC 状態のモニター項目(RSEL、XSEL2-T/TX)は、EC インター

フェイス(RCON-EC またはエレシリンダー接続モジュールボード)

が接続されている場合に表示されます。軸状態モニター項目は、軸

No.割付け機能により軸 No.が割付けられている場合に表示されます。 
先頭出力ポート No. ：モニターデータ出力先として使用する出力ポート範囲の先頭ポート

No.を設定します。使用ポート範囲(先頭出力ポート No.を先頭に、モ

ニター項目に応じたポート数分)がフィールドバス領域内に収まるよ

う設定してください。また、他モニター項目や他機能で使用中のポー

ト範囲とも重ならないよう設定してください。 
  設定にエラーがある場合、先頭出力ポート No.欄背景色がピンク色で

表示されます。 
前詰め ：先頭出力ポート No.として設定可能なポート No.を前詰めで自動検索

します。チェックボックスタッチにより有効／無効が切替わります。 
  検索は一つ前のモニターNo.で使用されているポート範囲の次から

行われます。ワード境界で必要ポート数分の連続未使用領域が見つ

かった場合、その先頭ポート No.を先頭出力ポート No.欄に設定しま

す。 
  一つ前のモニターNo.がエラーまたはモニター項目非選択状態の場

合、さらに一つ前のモニターNo.で使用されているポート範囲の次か

ら検索します。前方に有効なモニター設定がない場合、フィールドバ

ス領域先頭から検索します。 
 

全設定クリアーボタン 
全モニターNo.の設定が非選択状態になります。 

 
設定入力後、書き込みボタンにタッチして設定内容をコントローラーに転送します。書込みをし

た場合、戻るボタンでメニュー画面に戻る際に、フラッシュ ROM の書込み確認、ソフトウェア

リセットの確認が表示されます。書込んだデータを反映するにはフラッシュ ROM 書込みを行い、

ソフトウェアリセットをしてください。 
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15.19.2 出力機能選択設定 
 

出力ポートに割付ける機能を選択します。また、機能を割付ける出力ポート No.を設定します。 
 

【出力機能選択設定画面の表示項目】 
 
 

 

 
①出力ポート領域表示欄 

出力ポートの範囲を表示します。機能を割付ける出力ポート No.はこの範囲内で設定します。 
 

②出力機能選択設定欄 
出力ポートに割付ける機能を選択・設定します。 

出力機能No.  ： 出力機能No.を示します(300 ～ 315、300(エリア2) ～ 315(エリア

2))。 
機能選択 ： 出力ポートに割付ける機能を選択・設定します。 

▼ボタンをタッチすると、設定可能な機能がリスト表示されます。割

付ける機能をタッチし、選択します。 
設定可能な機能は出力機能No.により異なります。 

出力ポートNo.  ： 機能を割付ける出力ポートNo.を設定します。他の出力機能No.や他機

能で使用中の出力ポートNo.と重ならないよう設定してください。 
設定にエラーがある場合、出力ポートNo.欄背景色がピンク色で表示さ

れます。 
前詰め ： 機能割付け先として設定可能なポートNo.を前詰めで自動検索します。

チェックボックスタッチにより有効／無効が切替わります。 
検索は一つ前の出力機能No.で使用されているポートNo.の次から行わ

れます。未使用出力ポートNo.が見つかった場合、そのポートNo.を出

力ポートNo.欄に設定します。 
一つ前の出力機能No.がエラーまたは機能割付けなしの場合、さらに一

つ前の出力機能No.で使用されているポートNo.の次から検索します。

前方に有効な出力機能選択設定がない場合、出力ポート領域先頭から検

索します。 
 

②出力機能選択設定欄 

①出力ポート領域表示欄 
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Page Up Page Dn ボタン 
表示される出力機能 No.の範囲が切替わります。 
 

戻るボタン 
前画面に戻ります。 

 
設定入力後、書き込みボタンにタッチして設定内容をコントローラーに転送します。書込みをし

た場合、戻るボタンでメニュー画面に戻る際に、フラッシュ ROM の書込み確認、ソフトウェア

リセットの確認が表示されます。書込んだデータを反映するにはフラッシュ ROM 書込みを行い、

ソフトウェアリセットをしてください。 
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Page Up Page Dn ボタン 
表示される出力機能 No.の範囲が切替わります。 
 

戻るボタン 
前画面に戻ります。 

 
設定入力後、書き込みボタンにタッチして設定内容をコントローラーに転送します。書込みをし

た場合、戻るボタンでメニュー画面に戻る際に、フラッシュ ROM の書込み確認、ソフトウェア

リセットの確認が表示されます。書込んだデータを反映するにはフラッシュ ROM 書込みを行い、

ソフトウェアリセットをしてください。 
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15.19.3 入力機能選択設定 
 

入力ポートに割付ける機能を選択します。また、機能を割付ける入力ポート No.を設定します。 
 

【入力機能選択設定画面の表示項目】 
 
 

 

 
①入力ポート領域表示欄 

入力ポートの範囲を表示します。機能を割付ける入力ポート No.はこの範囲内で設定します。 
 

②入力機能選択設定欄 
入力ポートに割付ける機能を選択・設定します。 

入力機能No. ： 入力機能No.を示します(000 ～ 015)。 
機能選択 ： 入力ポートに割付ける機能を選択・設定します。 

▼ボタンをタッチすると、設定可能な機能がリスト表示されます。割付

ける機能をタッチし、選択します。 
設定可能な機能は入力機能No.により異なります。 

入力ポートNo.  ： 機能を割付ける入力ポートNo.を設定します。他の入力機能No.や他機能

で使用中の入力ポートNo.と重ならないよう設定してください。 
設定にエラーがある場合、入力ポートNo.欄背景色がピンク色で表示さ

れます。 
前詰め ： 機能割付け先として設定可能なポートNo.を前詰めで自動検索します。

チェックボックスタッチにより有効 / 無効が切替わります。 
検索は一つ前の入力機能No.で使用されているポートNo.の次から行わ

れます。未使用入力ポートNo.が見つかった場合、そのポートNo. 
一つ前の入力機能No.がエラーまたは機能割付けなしの場合、さらに一

つ前の入力機能No.で使用されているポートNo.の次から検索します。前

方に有効な入力機能選択設定がない場合、入力ポート領域先頭から検索

します。 
 

 

②入力機能選択設定欄 

①入力ポート領域表示欄 
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Page Up Page Dn ボタン 
表示される出力機能 No.の範囲が切替わります。 
 

戻るボタン 
前画面に戻ります。 

 
設定入力後、書き込みボタンにタッチして設定内容をコントローラーに転送します。書込みをし

た場合、戻るボタンでメニュー画面に戻る際に、フラッシュ ROM の書込み確認、ソフトウェア

リセットの確認が表示されます。書込んだデータを反映するにはフラッシュ ROM 書込みを行い、

ソフトウェアリセットをしてください。 
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Page Up Page Dn ボタン 
表示される出力機能 No.の範囲が切替わります。 
 

戻るボタン 
前画面に戻ります。 

 
設定入力後、書き込みボタンにタッチして設定内容をコントローラーに転送します。書込みをし

た場合、戻るボタンでメニュー画面に戻る際に、フラッシュ ROM の書込み確認、ソフトウェア

リセットの確認が表示されます。書込んだデータを反映するにはフラッシュ ROM 書込みを行い、

ソフトウェアリセットをしてください。 
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15.20 オプションユニット設定 
(対応機種かつ機能有効時のみ) 

 
オプションユニットの設定(RCON-EC の JOG スイッチ有効/無効切替えなど)を行います。 

 

 

 

 
 
 
15.20.1 EC ジョグ設定 
 

RCON-EC を接続している場合、RCON-EC の JOG スイッチ有効/無効を選択します。 
 

 
 

書込みをした場合、戻るボタンでメニュー画面に戻る際に、フラッシュ ROM の書込み確認、ソ

フトウェアリセットの確認が表示されます。書込んだデータを反映するにはフラッシュ ROM 書

込みを行い、ソフトウェアリセットをしてください。 

コントローラーメニュー画面でオプションユ

ニットボタンをタッチし、オプションユニット

設定画面を表示します。 
 
※ ボタン位置は接続機種により異なります。表

示されない場合は次へボタンをタッチして

画面を切替えてください。 
※ オプションユニットが接続されていない場

合、ボタンは表示されません。 

RCON-EC を接続している場合は、オプション

ユニット設定メニュー画面を表示します。 
設定を行いたい機能のボタンをタッチします。 
 
RCON-EC を接続していない場合は、本メ

ニュー画面は表示されず、オプションユニット

I/O 割付画面に遷移します。 

JOG スイッチ有効または無効のラジオボタン

をタッチし、書き込みボタンをタッチして設定

内容をコントローラーに転送します。 
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15.20.2 オプションユニット I/O 割付け 
 

オプションユニット I/O 割付けの表示、設定を行います。 

 

 

 

 
書込みをした場合、戻るボタンでメニュー画面に戻る際に、フラッシュ ROM の書込み確認、ソ

フトウェアリセットの確認が表示されます。書込んだデータを反映するにはフラッシュ ROM 書

込みを行い、ソフトウェアリセットをしてください。 

ユニット+またはユニット-ボタンをタッチす

ると、ユニット No.が切替わります。 
 

ユニット種別が RCON-EC の場合、制御方法を

上位機器(PLC 等)または SEL プログラムに設

定します。 
 
SEL プログラムに設定した場合、エレシリン

ダーとの入出力ポート割付けを表示します。 
 

制御方法を上位機器(PLC 等)とした場合、上位

機器、エレシリンダーとの入出力ポート割付け

を表示します。 
 
上位機器からの入力または上位機器への出力の

先頭ポート No.入力欄をタッチすると、テン

キーが表示され、ポート No.を入力できます。 

書き込みボタンをタッチして設定内容をコン

トローラーに転送します。 
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15.20.2 オプションユニット I/O 割付け 
 

オプションユニット I/O 割付けの表示、設定を行います。 

 

 

 

 
書込みをした場合、戻るボタンでメニュー画面に戻る際に、フラッシュ ROM の書込み確認、ソ

フトウェアリセットの確認が表示されます。書込んだデータを反映するにはフラッシュ ROM 書

込みを行い、ソフトウェアリセットをしてください。 

ユニット+またはユニット-ボタンをタッチす

ると、ユニット No.が切替わります。 
 

ユニット種別が RCON-EC の場合、制御方法を

上位機器(PLC 等)または SEL プログラムに設

定します。 
 
SEL プログラムに設定した場合、エレシリン

ダーとの入出力ポート割付けを表示します。 
 

制御方法を上位機器(PLC 等)とした場合、上位

機器、エレシリンダーとの入出力ポート割付け

を表示します。 
 
上位機器からの入力または上位機器への出力の

先頭ポート No.入力欄をタッチすると、テン

キーが表示され、ポート No.を入力できます。 

書き込みボタンをタッチして設定内容をコン

トローラーに転送します。 
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15.21 エレシリンダー接続モジュールボード I/O 割付 

(対応機種のみ) 
 
本機能にて、エレシリンダー接続モジュールボードの I/O 割付、設定を行います。 
 

 

 

 

 

 
 

コントローラーメニュー画面で 
エレシリンダー接続モジュールボード I/O 割付

ボタンをタッチします。 
 
※ボタン位置は接続機種により異なります。 

表示されない場合は次へボタンをタッチし

て画面を切替えてください。 
※エレシリンダー接続モジュールボードが有

効でない場合にはボタンは表示されません。 

編集済みパラメーターが存在する場合、確認

画面が表示されます。 
OK ボタンをタッチし、コントローラーメ

ニューに戻り、再起動を実行してください。 

スロット+またはスロット-ボタンをタッチ

すると、スロット No.が切替わります。 
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書込みをした場合、戻るボタンでメニュー画面に戻る際に、フラッシュ ROM の書込み確認、 
ソフトウェアリセットの確認が表示されます。書込んだデータを反映するにはフラッシュ ROM
書込みを行い、ソフトウェアリセットをしてください。 

制御方法をソフトウェア PLC、上位機器(PLC
等)または SEL プログラムに設定します。 
 
SEL プログラムに設定した場合、エレシリン

ダーとの入出力ポート割付けを表示します。 

制御方法を上位機器(PLC 等)とした場合、

上位機器、エレシリンダーとの入出力ポー

ト割付けを表示します。 
 
上位機器からの入力または上位機器への

出力の先頭ポート No.入力欄をタッチする

と、テンキーが表示され、ポート No.を入

力できます。 

制御方法をソフトウェア PLC とした場合、ソ

フトウェア PLC、エレシリンダーとの入出力

ポート割付けを表示します。 
 
PLCブリッジ先頭オフセット入力欄をタッチ

すると、テンキーが表示され、PLC ブリッジ

先頭オフセットを入力できます。 

書き込みボタンをタッチして設定内容を 
コントローラーに転送します。 
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書込みをした場合、戻るボタンでメニュー画面に戻る際に、フラッシュ ROM の書込み確認、 
ソフトウェアリセットの確認が表示されます。書込んだデータを反映するにはフラッシュ ROM
書込みを行い、ソフトウェアリセットをしてください。 

制御方法をソフトウェア PLC、上位機器(PLC
等)または SEL プログラムに設定します。 
 
SEL プログラムに設定した場合、エレシリン

ダーとの入出力ポート割付けを表示します。 

制御方法を上位機器(PLC 等)とした場合、

上位機器、エレシリンダーとの入出力ポー

ト割付けを表示します。 
 
上位機器からの入力または上位機器への

出力の先頭ポート No.入力欄をタッチする

と、テンキーが表示され、ポート No.を入

力できます。 

制御方法をソフトウェア PLC とした場合、ソ

フトウェア PLC、エレシリンダーとの入出力

ポート割付けを表示します。 
 
PLCブリッジ先頭オフセット入力欄をタッチ

すると、テンキーが表示され、PLC ブリッジ

先頭オフセットを入力できます。 

書き込みボタンをタッチして設定内容を 
コントローラーに転送します。 
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15.22 EC 操作モード 
(対応機種かつ機能有効時のみ) 

 
マニュアルモード(MANU)時におけるエレシリンダーの操作モードを設定します。 

 

 

 

 

EC 操作モードは、下記 3 つのモードから選択します。 
• ティーチモード 1(PIO 動作禁止/セーフティ速度有効) 

PIO 動作禁止 ：エレシリンダーへのデータ書込み(簡単データ設定項目やパラメー

ターなど)と、アクチュエーター動作系の指令ができます。 
セーフティ速度有効 ：簡単データ設定画面の速度指定に関係なく、最高速度が安全速度

(100mm/s)となります。 
 

• ティーチモード 2(PIO 動作禁止/セーフティ速度無効) 

PIO 動作禁止 ：エレシリンダーへのデータ書込み(簡単データ設定項目やパラメー

ターなど)と、アクチュエーター動作系の指令ができます。 
セーフティ速度無効 ：簡単データ設定画面の速度(安全速度以上)で動かすことが可能となり

ます。 
 

• モニターモード(PIO 動作許可/セーフティ速度無効) 

PIO 動作許可 ：I/O 指令で制御します。エレシリンダーへのデータ書込み(簡単データ

設定項目やパラメーターなど)と、アクチュエーター動作系の指令が

できません。タッチパネルティーチングからの動作指令(ジョグ・原

点復帰など)を行うことはできません。 
セーフティ速度無効 ：上位機器(PLC 等)または SEL プログラムからの指令速度(安全速度以

上)で動かすことが可能となります。 

コントローラーメニュー画面で EC 操作モード

ボタンをタッチし、EC 操作モード変更画面を

表示します。 
 
※ ボタン位置は接続機種により異なります。表

示されない場合は次へボタンをタッチして

画面を切替えてください。 
※ EC インターフェイスが接続されていない場

合、ボタンは表示されません。 
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※ EC インターフェイスのジョグスイッチを操作する場合、ティーチモード 1 またはティーチ

モード 2 に設定してください。 
 

 

 

 

 

 

 
 

選択するモードのボタンをタッチし、OK ボタ

ンをタッチします。 

確認画面ではいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、EC 操作

モード変更画面に戻ります。 

変更が完了すると確認画面が表示されます。 
 
OK ボタンをタッチするとコントローラーメ

ニューへ戻ります。 
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※ EC インターフェイスのジョグスイッチを操作する場合、ティーチモード 1 またはティーチ

モード 2 に設定してください。 
 

 

 

 

 

 

 
 

選択するモードのボタンをタッチし、OK ボタ

ンをタッチします。 

確認画面ではいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、EC 操作

モード変更画面に戻ります。 

変更が完了すると確認画面が表示されます。 
 
OK ボタンをタッチするとコントローラーメ

ニューへ戻ります。 
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15.23 ブレーキ制御 
(対応機種のみ) 

 
ブレーキ制御対応機種に接続している場合、コントローラーメニュー画面にブレーキ制御ボタン

が表示され、タッチするとブレーキ制御画面に遷移します。 

 
 

 
 
有効軸のブレーキ操作ボタンと状態が表示されます。 
 

 
 

 

複数軸グループを設定している場合、 
軸グループ No.1、軸グループ No.2 ボタンで、

ブレーキ制御する軸の軸グループを選択しま

す。複数軸グループを設定していない場合は、

本ボタンを表示しません。 

ブレーキロック状態の軸を強制リリースする場

合、ブレーキ操作列にあるリリースボタンを

タッチしてください。 

確認画面に遷移しますので、内容を確認後、強

制リリースする場合は、OK ボタンを、中止す

る場合は、キャンセルボタンをタッチしてくだ

さい。 
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ブレーキをロックする場合は、ロックする軸

No.がサーボ OFF であることを確認後、ブレー

キ操作列にあるロックボタンをタッチしてく

ださい。ロックすると、ブレーキ状態を「ロッ

ク」と表示します。 
サーボ ON の場合は、戻るボタンでティーチ画

面に戻り、サーボ OFF 後、再入してロックをか

けてください。 

警告：ブレーキ強制リリース時の注意点 
① 可動部の落下により、けがやアクチュエーター本体、ワークまたは装置などの破損の原因と

なる場合があります。十分に注意して行ってください。 

② 作業完了後、必ずブレーキをロックし、ブレーキ制御を通常状態に戻してください。 

③ サーボオン時、および、メニュー画面に戻る時に、自動的にブレーキ制御が通常状態になり

ます。 
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ブレーキをロックする場合は、ロックする軸

No.がサーボ OFF であることを確認後、ブレー

キ操作列にあるロックボタンをタッチしてく

ださい。ロックすると、ブレーキ状態を「ロッ

ク」と表示します。 
サーボ ON の場合は、戻るボタンでティーチ画

面に戻り、サーボ OFF 後、再入してロックをか

けてください。 

警告：ブレーキ強制リリース時の注意点 
① 可動部の落下により、けがやアクチュエーター本体、ワークまたは装置などの破損の原因と

なる場合があります。十分に注意して行ってください。 

② 作業完了後、必ずブレーキをロックし、ブレーキ制御を通常状態に戻してください。 

③ サーボオン時、および、メニュー画面に戻る時に、自動的にブレーキ制御が通常状態になり

ます。 
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16. アブソリュートリセット 
 

16.1 直交軸のアブソリュートリセット 
 XSEL-K/P/Q/R/S、XSEL-PX/QX の 5～6 軸、XSEL-RX/SX の 5～8 軸、 

SSEL、ASEL コントローラー 
 

コントローラーがバッテリーレスアブソに対応している場合、手順が異なります。その場合、

［16.8.1 バッテリーレスアブソ対応 アブソリュートリセット手順］に従いアブソリュート

リセットを行ってください。 
 

コントローラーメニューよりアブソリュートリセットを選択 
 

 
 

 
 

 

アブソリュートリセットを行う場合にははい

ボタンにタッチします。 
アブソリュートリセットを行わない場合には

いいえボタンにタッチします。前の画面に戻り

ます。 
 

軸 No.入力 
アブソリュートリセットを行う軸 No.をタッチ

パネルテンキーを使って入力し ENT ボタンで

確定させます。 

入力が確定するとカーソルが消えます。再入力

したい場合には軸 No.入力欄をタッチします。 
アブソリュートリセットを続ける場合には 
次へボタンにタッチします。 
アブソリュートリセットを中止する場合には

戻るボタンにタッチします。 
以降①～⑥の画面でアブソリュートリセットを

中止する場合は CANCEL ボタンにタッチしま

す。 
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①エンコーダー多回転データリセット 1 
OK ボタンにタッチします。 
 

②コントローラーエラーリセット 
OK ボタンにタッチします。 
 

③サーボ ON 
OK ボタンにタッチします。 
 

④原点復帰 
OK ボタンにタッチします。 
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①エンコーダー多回転データリセット 1 
OK ボタンにタッチします。 
 

②コントローラーエラーリセット 
OK ボタンにタッチします。 
 

③サーボ ON 
OK ボタンにタッチします。 
 

④原点復帰 
OK ボタンにタッチします。 
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⑤サーボ OFF 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑥エンコーダー多回転データリセット 2 
OK ボタンにタッチします。 
 

軸 No.入力画面に戻ります。 
他の軸をアブソリュートリセットする場合に

は、軸 No.入力し OK ボタンにタッチします。 
アブソリュートリセットを終了する場合には

コントローラー再起動ボタンにタッチします。 
 

コントローラーを再起動させます。はいボタン

にタッチします。 
再起動が完了するとメインメニューに戻りま

す。 

アブソリュートリセット実行後は必ずソフ

トウェアリセットまたは電源再投入を行っ

てください。 
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16.2 スカラ軸のアブソリュートリセット 
 
16.2.1 XSEL-KX/RXD/SXD、XSEL-PX/QX/RX/SX の 1～4 軸 
 

コントローラーがバッテリーレスアブソに対応している場合、手順が異なります。その場合、

「16.2.2 バッテリーレスアブソスカラ対応 アブソリュートリセット手順」に従いアブソ

リュートリセットを行ってください。 
 

アブソリュートリセット準備 
アブソリュートリセットには下に示すジグが必要になります。 

 
 • アブソリュートリセット調整ジグ 

型式 備考 
JG-1 アーム長 500/600 用 
JG-2 アーム長 250/300/350 用 
JG-3 アーム長 700/800 用 
JG-4 アーム長 500/600 高速タイプ用 
JG-5 アーム長 120/150/180 用 

 
ロボット、コントローラー、ティーチングボックスを接続してティーチングボックスから動作可

能な状態とします。 
必ず非常停止ボタンの動作確認を行ってから作業を行ってください。 
回転軸と上下軸のアブソリュートリセットには必ずアブソリュートリセット調整ジグが必要とな

りますが、アーム 1、アーム 2 のアブソリュートリセットには必ずしも必要ではありません。 
(位置合わせマークシール±1 目盛以内であれば多回転リセット可能) 

 

 
アブソリュートリセット調整ジグの例(型式 JG-1) 

 

  警 告  
 点検、保守作業を十分理解しないで作業を行うと重大な人身事故につながる恐れがあります。 
 他の作業者がコントローラー、操作盤などを操作しない様に「作業中」の表示をしてください。 
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16.2 スカラ軸のアブソリュートリセット 
 
16.2.1 XSEL-KX/RXD/SXD、XSEL-PX/QX/RX/SX の 1～4 軸 
 

コントローラーがバッテリーレスアブソに対応している場合、手順が異なります。その場合、

「16.2.2 バッテリーレスアブソスカラ対応 アブソリュートリセット手順」に従いアブソ

リュートリセットを行ってください。 
 

アブソリュートリセット準備 
アブソリュートリセットには下に示すジグが必要になります。 

 
 • アブソリュートリセット調整ジグ 

型式 備考 
JG-1 アーム長 500/600 用 
JG-2 アーム長 250/300/350 用 
JG-3 アーム長 700/800 用 
JG-4 アーム長 500/600 高速タイプ用 
JG-5 アーム長 120/150/180 用 

 
ロボット、コントローラー、ティーチングボックスを接続してティーチングボックスから動作可

能な状態とします。 
必ず非常停止ボタンの動作確認を行ってから作業を行ってください。 
回転軸と上下軸のアブソリュートリセットには必ずアブソリュートリセット調整ジグが必要とな

りますが、アーム 1、アーム 2 のアブソリュートリセットには必ずしも必要ではありません。 
(位置合わせマークシール±1 目盛以内であれば多回転リセット可能) 

 

 
アブソリュートリセット調整ジグの例(型式 JG-1) 

 

  警 告  
 点検、保守作業を十分理解しないで作業を行うと重大な人身事故につながる恐れがあります。 
 他の作業者がコントローラー、操作盤などを操作しない様に「作業中」の表示をしてください。 
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アブソリュートリセットにはアーム 1、アーム 2、Z 軸＋R 軸の 3 種類があります。 
 

(1) アーム 1、アーム 2 のアブソリュートリセット 
コントローラーメニューよりアブソリュートリセットを選択 
 

 
 

 
 

 
 

アブソリュートリセットを行う場合にははい

ボタンにタッチします。 
アブソリュートリセットを行わない場合には

いいえボタンにタッチします。前の画面に戻り

ます。 
 

軸 No.入力 
アブソリュートリセットを行う軸 No.をタッチ

パネルテンキーを使って入力し ENT ボタンで

確定させます。 
アーム 1 のアブソリュートリセットを行う場合

には 1 を、アーム 2 のアブソリュートリセット

を行う場合には 2 を入力します。 

入力が確定するとカーソルが消えます。再入力

したい場合には軸 No.入力欄をタッチします。 
アブソリュートリセットを続ける場合には 
次へボタンにタッチします。 
アブソリュートリセットを中止する場合には

戻るボタンにタッチします。 
以降①～⑨の画面でアブソリュートリセットを

中止する場合には CANCEL ボタンにタッチし

ます。 
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①エンコーダー多回転データリセット 1 
OK ボタンにタッチします。 
 

②コントローラーエラーリセット 
OK ボタンにタッチします。 
 

③サーボ ON 
OK ボタンにタッチします。 
 

④ジョグ移動 
ジョグで基準姿勢付近(［次ページ以降の基準姿

勢図］を参照)まで動かし OK ボタンにタッチし

ます。 
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①エンコーダー多回転データリセット 1 
OK ボタンにタッチします。 
 

②コントローラーエラーリセット 
OK ボタンにタッチします。 
 

③サーボ ON 
OK ボタンにタッチします。 
 

④ジョグ移動 
ジョグで基準姿勢付近(［次ページ以降の基準姿

勢図］を参照)まで動かし OK ボタンにタッチし

ます。 
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⑤サーボ OFF 
OK ボタンにタッチします。 
 

戻
る 

⑥非常停止・調整ジグセット 
非常停止ボタンを押してから調整ジグをセット

します。 
次頁の基準姿勢に固定後 OK ボタンにタッチし

ます。 
 

非常停止が入力されると左図の画面になりま

す。 
戻るボタンにタッチすると、前の画面に戻りま

す。 
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非常停止ボタンが押されていることを確認します。 
 
アーム 1 のアブソリュートリセット時には、アーム 1 に調整ジグ(ピン)をセットして基本姿勢を

固定します。その場合、アーム 2 は動かしてもかまいません。アーム 2 のアブソリュートリセッ

ト時には、アーム 2 に調整ジグ(ピン)をセットして基準姿勢を固定します。その場合、アーム 1
は動かしてもかまいません。 
 非常停止スイッチが入っていることを確認してジグのセットを行ってください。 
 位置合わせマークシールを参考に基準位置を出してジグのセットを行ってください。 
 アーム 1 のみ止めねじでフタがしてありますので、止めねじを除去してジグのセットを行っ

てください。 
 調整ジグを使ってのアブソリセットを推奨しますが、アーム 1、2 の場合は位置合わせマー

クシールの±1 目盛り以内であれば多回転リセット可能です。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

  警 告  
 必ず非常停止スイッチを押して調整ジグをセットしてください。ロボットが誤作動する恐れ

があり重大な人身事故につながります。 

アーム長 500/600/700/800  基準姿勢 
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非常停止ボタンが押されていることを確認します。 
 
アーム 1 のアブソリュートリセット時には、アーム 1 に調整ジグ(ピン)をセットして基本姿勢を

固定します。その場合、アーム 2 は動かしてもかまいません。アーム 2 のアブソリュートリセッ

ト時には、アーム 2 に調整ジグ(ピン)をセットして基準姿勢を固定します。その場合、アーム 1
は動かしてもかまいません。 
 非常停止スイッチが入っていることを確認してジグのセットを行ってください。 
 位置合わせマークシールを参考に基準位置を出してジグのセットを行ってください。 
 アーム 1 のみ止めねじでフタがしてありますので、止めねじを除去してジグのセットを行っ

てください。 
 調整ジグを使ってのアブソリセットを推奨しますが、アーム 1、2 の場合は位置合わせマー

クシールの±1 目盛り以内であれば多回転リセット可能です。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

  警 告  
 必ず非常停止スイッチを押して調整ジグをセットしてください。ロボットが誤作動する恐れ

があり重大な人身事故につながります。 

アーム長 500/600/700/800  基準姿勢 
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アーム長 250/300/350  基準姿勢 
 
注) IX-NNN2515 のアーム 1 アブソリュートリセット時は、第 2

アームを曲げて調整ジグ(ピン)をセットしてください。 
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  警 告  
 必ず非常停止スイッチを押して調整ジグをセットしてください。ロボットが誤作動する恐れ

があり重大な人身事故につながります。 

アーム長 250/300/350  基準姿勢 
＊2 アーム長 120 のアーム 2 アブソリュートリセット時 

アーム長 120*2  基準姿勢 

＊2 アーム長 120 のアーム 2 アブソリュートリセット時 
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  警 告  
 必ず非常停止スイッチを押して調整ジグをセットしてください。ロボットが誤作動する恐れ

があり重大な人身事故につながります。 

アーム長 250/300/350  基準姿勢 
＊2 アーム長 120 のアーム 2 アブソリュートリセット時 

アーム長 120*2  基準姿勢 

＊2 アーム長 120 のアーム 2 アブソリュートリセット時 
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⑦エンコーダー多回転データリセット 2 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑧原点プリセット値自動更新 
Page Up ボタンにタッチします。OK ボタンを

タッチしないでください。 

 「原点プリセット値自動更新」の項目ですが、この項目は行わないでく

ださい。(とくにジグなしでアブソリセットする場合は注意) 
 誤って原点プリセット値自動更新を行ってしまった場合は、フラッシュ

ROM に書込みを行わず、ソフトウェアリセットを行ってください。(原

点プリセット値自動更新を行わない状態と同じになります。) 

⑨調整ジグ取外し、非常停止解除 
調整シグをセットしていた場合は取外します。 
非常停止ボタンを解除してから OK ボタンに

タッチします。 
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注意： 作業手順を間違えると位置ずれする可能性がありますので注意してください。 
 原点プリセット値自動更新はアーム交換など機械的な変更があった時のみ行いま

す。(関節部のみ) 

最初の画面に戻ります。CANCEL ボタンにタッ

チします。 

コントローラー再起動ボタンにタッチします。 

コントローラーを再起動させます。はいボタン

にタッチします。 
再起動が完了するとメインメニューに戻りま

す。 
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注意： 作業手順を間違えると位置ずれする可能性がありますので注意してください。 
 原点プリセット値自動更新はアーム交換など機械的な変更があった時のみ行いま

す。(関節部のみ) 

最初の画面に戻ります。CANCEL ボタンにタッ

チします。 

コントローラー再起動ボタンにタッチします。 

コントローラーを再起動させます。はいボタン

にタッチします。 
再起動が完了するとメインメニューに戻りま

す。 

 

MJ0377-8A  16-13  

(2) Z 軸＋R 軸のアブソリュートリセット 
 

コントローラーメニューよりアブソリュートリセットを選択 
 

 
 

 

 

 

 
 

アブソリュートリセットを行う場合にははい

ボタンにタッチします。 
アブソリュートリセットを行わない場合には

いいえボタンにタッチします。前の画面に戻り

ます。 
 

軸 No.入力 
アブソリュートリセットを行う軸 No.をタッチ

パネルテンキーを使って 3 を入力し ENT で確

定させます。 
 

入力が確定するとカーソルが消えます。再入力

したい場合には軸 No.入力欄をタッチします。 
アブソリュートリセットを続ける場合には 
次へボタンにタッチします。 
アブソリュートリセットを中止する場合には

戻るボタンにタッチします。 
以降①～⑮の画面でアブソリュートリセットを

中止する場合には CANCEL ボタンにタッチし

ます。 
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①エンコーダー多回転データリセット 1 
OK ボタンにタッチします。 
 

②コントローラーエラーリセット 
OK ボタンにタッチします。 
 

③サーボ ON 
OK ボタンにタッチします。 
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①エンコーダー多回転データリセット 1 
OK ボタンにタッチします。 
 

②コントローラーエラーリセット 
OK ボタンにタッチします。 
 

③サーボ ON 
OK ボタンにタッチします。 
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④仮基準姿勢待機 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑤ジョグ移動 
R 軸をジョグボタンで基準姿勢付近(［次ページ

以降の基準姿勢図］参照)まで動かし OK ボタン

にタッチします。 
 

⑥サーボ OFF 
OK ボタンにタッチします。 
 

注意： Z 軸が原点復帰動作を行います。 
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戻
る 

非常停止が入力されると左図の画面になりま

す。 
戻るボタンにタッチすると、前の画面に戻りま

す。 
 

⑦非常停止入力・調整ジグセット 
非常停止ボタンを押します。 
ブレーキ解除スイッチを切替えて、ブレーキ解

除します。 
次ページの基準姿勢に固定後、OK ボタンに

タッチします。 
 



16.
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト

 

16-16 MJ0377-8A 

 

 

 

 

 

戻
る 

非常停止が入力されると左図の画面になりま

す。 
戻るボタンにタッチすると、前の画面に戻りま

す。 
 

⑦非常停止入力・調整ジグセット 
非常停止ボタンを押します。 
ブレーキ解除スイッチを切替えて、ブレーキ解

除します。 
次ページの基準姿勢に固定後、OK ボタンに

タッチします。 
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調整ジグのプレートとピンを下のようにセットして基準姿勢を固定します。 
・非常停止スイッチが入っていることを確認してジグのセットを行ってください。 
・位置合わせマークを参考にしてジグのセットを行ってください。 
・ストッパー上面とアーム 2 下面が大体一致する高さにしてください。 

 

 
 
 
 
 
 
 

  警 告  
 必ず非常停止スイッチを押して調整ジグをセットしてください。ロボットが誤作動する恐れ

があり重大な人身事故につながります。 

 
 

アーム長 500/600/700/800  基準姿勢 
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  警 告  
 必ず非常停止スイッチを押して調整ジグをセットしてください。ロボットが誤作動する恐れ

があり重大な人身事故につながります。 

 

アーム長 250/300/350  基準姿勢 
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  警 告  
 必ず非常停止スイッチを押して調整ジグをセットしてください。ロボットが誤作動する恐れ

があり重大な人身事故につながります。 

 

アーム長 250/300/350  基準姿勢 
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アーム長 120  基準姿勢 
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  警 告  
 必ず非常停止スイッチを押して調整ジグをセットしてください。ロボットが誤作動する恐れ

があり重大な人身事故につながります。 
 プレートジグのDカット面を当てる向きに注意してください。 

 

アーム長 150/180  基準姿勢 
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  警 告  
 必ず非常停止スイッチを押して調整ジグをセットしてください。ロボットが誤作動する恐れ

があり重大な人身事故につながります。 
 プレートジグのDカット面を当てる向きに注意してください。 

 

アーム長 150/180  基準姿勢 
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⑧エンコーダー多回転データリセット 2 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑨原点プリセット値自動更新 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑩調整ジグ取外し・非常停止解除 
調整ジグを取外します。 
ブレーキ解除スイッチを戻して、ブレーキを有

効にします。 
非常停止ボタンを解除します。 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑪サーボ ON 
OK ボタンにタッチします。 
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⑫基準姿勢待機 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑬サーボ OFF 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑭エンコーダー多回転データリセット 3 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑮原点プリセット値自動更新 
OK ボタンにタッチします。 
 

注意： Z 軸が原点復帰動作を行います。 
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⑫基準姿勢待機 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑬サーボ OFF 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑭エンコーダー多回転データリセット 3 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑮原点プリセット値自動更新 
OK ボタンにタッチします。 
 

注意： Z 軸が原点復帰動作を行います。 
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最初の画面に戻ります。 
CANCEL ボタンにタッチします。 
前の画面に戻ります。 
 
 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 

フラッシュROM書込み後、ソフトウェアリセッ

トの画面に変わります。 
変更したパラメーターーを有効にするためには、

ソフトウェアリセットを行います。はいボタン

にタッチします。 

原点プリセット値自動更新後は必ずフラッシュ

ROM 書込み→ソフトウェアリセットを行って

ください。 
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ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 
ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 
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ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 
ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 
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16.2.2 バッテリーレスアブソスカラ対応 アブソリュートリセット手順 
 
スカラ軸のアブソリュートリセット：XSEL-RAX/SAX および XSEL2-TX(軸グループ No.1)
の 1～4 軸*1、XSEL-RAXD/SAXD の 1～4 軸および 5～8 軸の場合、以下の手順によりアブソ

リュートリセットを行います。 
(*1 3 軸スカラの場合、1～3 軸となります) 
 

アブソリュートリセットには以下の種類があります。 
4 軸スカラの場合：アーム 1、アーム 2、Z 軸＋R 軸 
3 軸スカラの場合：アーム 1、アーム 2、Z 軸 
 

(1) アーム 1、アーム 2 のアブソリュートリセット 

  
 

   
 

   
 
 
以降の手順は、スカラ軸がバッテリーレスアブソリュートエンコーダーの場合と、バッテリーレ

スアブソリュートエンコーダー以外の場合で異なります。 

① 軸 No.欄に軸番号をタッチパネルテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。 

 
※ アーム 1 のアブソリュートリセットを行う

場合には 1 または 5 を、アーム 2 のアブソ

リュートリセットを行う場合には 2 または

6 を入力します。 

② エンコーダー多回転データリセット 1 ～
サーボ ON 

OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、エンコーダー多回転データリセッ 

ト 1 からサーボ ON まで順次行われます。 
 

③ ジョグ移動 
ジョグで基準姿勢付近(［16.2.1(1)の基準

姿勢図］を参照)まで動かし、OK ボタンに

タッチします。 
 
※ OK 後、自動的にサーボ OFF が行われま 

す。 
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（i）バッテリーレスアブソリュートエンコーダーの場合 

   
 

 

 

 

  
 

  
 

④ 非常停止・位置決め治具取付け 
非常停止ボタンを押してから位置決めジグ

を取付けます。 
基準姿勢(［16.2.1(1)の基準姿勢図］を参

照)に固定後、OK ボタンにタッチします。 
   
※ OK 後、エンコーダー多回転データリセッ 

ト 2、原点プリセット値自動更新が行われ 
ます。 

 戻
る 

非常停止が入力されると左図の画面になりま

す。 
戻るボタンにタッチすると、前の画面に戻りま

す。 
 

⑤ 位置決め治具取外し・非常停止解除 
位置決めジグを取外します。 
非常停止ボタンを解除してから OK ボタン

にタッチします。 
 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

 

⑥ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。フラッシュ ROM 書込み確認画面が

表示されます。 
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（i）バッテリーレスアブソリュートエンコーダーの場合 

   
 

 

 

 

  
 

  
 

④ 非常停止・位置決め治具取付け 
非常停止ボタンを押してから位置決めジグ

を取付けます。 
基準姿勢(［16.2.1(1)の基準姿勢図］を参

照)に固定後、OK ボタンにタッチします。 
   
※ OK 後、エンコーダー多回転データリセッ 

ト 2、原点プリセット値自動更新が行われ 
ます。 

 戻
る 

非常停止が入力されると左図の画面になりま

す。 
戻るボタンにタッチすると、前の画面に戻りま

す。 
 

⑤ 位置決め治具取外し・非常停止解除 
位置決めジグを取外します。 
非常停止ボタンを解除してから OK ボタン

にタッチします。 
 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

 

⑥ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。フラッシュ ROM 書込み確認画面が

表示されます。 
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⑧ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表

示されます。 

⑨ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェア

リセットの画面に変わります。 
変更したパラメーターを有効にするために 
は、ソフトウェアリセットを行います。 
はいボタンにタッチします。 
 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的 
にメインメニュー画面に戻ります。 

⑦ はいボタンにタッチし、フラッシュ ROM
書込みを行います。 

 
 
 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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（ii）バッテリーレスアブソリュートエンコーダー以外の場合 

 
 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

④ 非常停止・位置決め治具取付け 
非常停止ボタンを押してから位置決めジグ

を取付けます。 
基準姿勢(［16.2.1 (1) の基準姿勢図］参

照)に固定後、OK ボタンにタッチします。 
   
※ OK 後、エンコーダー多回転データリセット

2 が行われます。 
 

戻
る 

非常停止が入力されると左図の画面になりま

す。 
戻るボタンにタッチすると、前の画面に戻りま

す。 
 

⑤ 原点プリセット値自動更新 
Page Up ボタンにタッチします。OK ボタ

ンをタッチしないでください。 

 「原点プリセット値自動更新」の項目ですが、この項目は行わないでく

ださい。(とくにジグなしでアブソリセットする場合は注意) 
 誤って原点プリセット値自動更新を行ってしまった場合は、フラッシュ

ROM に書込みを行わず、ソフトウェアリセットを行ってください。(原

点プリセット値自動更新を行わない状態と同じになります。) 
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（ii）バッテリーレスアブソリュートエンコーダー以外の場合 

 
 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

④ 非常停止・位置決め治具取付け 
非常停止ボタンを押してから位置決めジグ

を取付けます。 
基準姿勢(［16.2.1 (1) の基準姿勢図］参

照)に固定後、OK ボタンにタッチします。 
   
※ OK 後、エンコーダー多回転データリセット

2 が行われます。 
 

戻
る 

非常停止が入力されると左図の画面になりま

す。 
戻るボタンにタッチすると、前の画面に戻りま

す。 
 

⑤ 原点プリセット値自動更新 
Page Up ボタンにタッチします。OK ボタ

ンをタッチしないでください。 

 「原点プリセット値自動更新」の項目ですが、この項目は行わないでく

ださい。(とくにジグなしでアブソリセットする場合は注意) 
 誤って原点プリセット値自動更新を行ってしまった場合は、フラッシュ

ROM に書込みを行わず、ソフトウェアリセットを行ってください。(原

点プリセット値自動更新を行わない状態と同じになります。) 
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⑥ 位置決め治具取外し・非常停止解除 
位置決めジグを取外します。 
非常停止ボタンを解除してから OK ボタン

にタッチします。 
 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

 

コントローラー再起動ボタンにタッチします。 

コントローラーを再起動させます。はいボタン

にタッチします。 
再起動が完了するとメインメニューに戻りま

す。 

注意： 作業手順を間違えると位置ずれする可能性がありますので注意してください。 
 原点プリセット値自動更新はアーム交換など機械的な変更があった時のみ行いま

す。(関節部のみ) 
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(2) Z 軸＋R 軸のアブソリュートリセット ※4 軸スカラの場合 

 

 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

① 軸 No.欄に軸番号をタッチパネルテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。 

 
※ Z 軸の軸番号(3 または 7)を入力します。 
 

② エンコーダー多回転データリセット 1 (Rc, 
Zc)～仮基準姿勢待機(Zc) 

  OK ボタンにタッチします。 
  
※ OK 後、エンコーダー多回転データリセッ

ト 1(Rc, Zc)から仮基準姿勢待機(Zc)まで

順次行われます。 

注意： Z 軸が原点復帰動作を行います。 

③ ジョグ移動 
R 軸をジョグボタンで基準姿勢付近

(［16.2.1(2)の基準姿勢図］を参照)まで動

かし、OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、自動的にサーボ OFF(Rc, Zc)が行

われます。 
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(2) Z 軸＋R 軸のアブソリュートリセット ※4 軸スカラの場合 

 

 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

① 軸 No.欄に軸番号をタッチパネルテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。 

 
※ Z 軸の軸番号(3 または 7)を入力します。 
 

② エンコーダー多回転データリセット 1 (Rc, 
Zc)～仮基準姿勢待機(Zc) 

  OK ボタンにタッチします。 
  
※ OK 後、エンコーダー多回転データリセッ

ト 1(Rc, Zc)から仮基準姿勢待機(Zc)まで

順次行われます。 

注意： Z 軸が原点復帰動作を行います。 

③ ジョグ移動 
R 軸をジョグボタンで基準姿勢付近

(［16.2.1(2)の基準姿勢図］を参照)まで動

かし、OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、自動的にサーボ OFF(Rc, Zc)が行

われます。 
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④ 非常停止入力・位置決めピンセット 
非常停止ボタンを押します。 
コントローラーのブレーキ解除スイッチを

RLS 側に切替える、またはブレーキリリース

ボタン(ボタン有効時)をタッチして、確認

画面からブレーキを解除します。 
基準姿勢([17.2.1 (2) の基準姿勢図］参照)

に固定後、OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、エンコーダー多回転データリセット

2(Rc)から原点プリセット値(Rc)自動更新

まで順次行われます。 
 

非常停止が入力されると左図の画面になりま

す。 
戻るボタンにタッチすると、前の画面に戻りま

す。 
 

戻
る 

⑤ 位置決めピン取外し・非常停止解除 
位置決めピンを取外します。 
ブレーキ解除スイッチを NOM 側に戻す、

またはブレーキロックボタン(ボタン有効

時)をタッチして、ブレーキをロックしま

す。 
非常停止ボタンを元に戻し、OK ボタンに

タッチします。 
 
※ OK 後、サーボ ON から原点プリセット値 

(Zc)自動更新まで順次行われます。 
 

注意： Z 軸が原点復帰動作を行います。 
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⑥ 完了画面 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

⑦ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。フラッシュ ROM 書込み確認画面が

表示されます。 

⑨ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表

示されます。 

⑧ はいボタンにタッチし、フラッシュ ROM
書込みを行います。 

 
 
 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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⑥ 完了画面 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

⑦ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。フラッシュ ROM 書込み確認画面が

表示されます。 

⑨ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表

示されます。 

⑧ はいボタンにタッチし、フラッシュ ROM
書込みを行います。 

 
 
 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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⑩ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェア

リセットの画面に変わります。 
変更したパラメーターを有効にするために 
は、ソフトウェアリセットを行います。 
はいボタンにタッチします。 
 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的 
にメインメニュー画面に戻ります。 
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(3) Z 軸のアブソリュートリセット  ※3 軸スカラの場合 

  

 

   
 
 

  
 

 
 

① 軸 No.欄に軸番号をタッチパネルテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。 

 
※ Z 軸の軸番号(3)を入力します。 
 

② アブソリュートリセット 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、エンコーダー多回転データリセッ

ト 1(Zc)から原点プリセット値(Zc）自動更

新まで順次行われます。 

③ 完了画面 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

④ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。フラッシュ ROM 書込み確認画面が

表示されます。 

注意： Z 軸が原点復帰動作を行います。 
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(3) Z 軸のアブソリュートリセット  ※3 軸スカラの場合 

  

 

   
 
 

  
 

 
 

① 軸 No.欄に軸番号をタッチパネルテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。 

 
※ Z 軸の軸番号(3)を入力します。 
 

② アブソリュートリセット 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、エンコーダー多回転データリセッ

ト 1(Zc)から原点プリセット値(Zc）自動更

新まで順次行われます。 

③ 完了画面 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

④ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。フラッシュ ROM 書込み確認画面が

表示されます。 

注意： Z 軸が原点復帰動作を行います。 
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⑥ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表

示されます。 

⑦ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェア

リセットの画面に変わります。 
変更したパラメーターを有効にするために 
は、ソフトウェアリセットを行います。 
はいボタンにタッチします。 
 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的 
にメインメニュー画面に戻ります。 

⑤ はいボタンにタッチし、フラッシュ ROM
書込みを行います。 

 
 
 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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16.3 ZR ユニット(アブソリュートタイプ)のアブソリュートリセット 
 

ZR ユニットを初めてコントローラーに接続した場合やアブソエンコーダーバッテリー電圧異常

時、エンコーダーケーブルを外した場合などはエンコーダーバッテリーエラーとなり、アブソ

リュートリセットが必要になります。 
 
(1) アブソリュートリセット準備 

ZR ユニットのアブソリュートリセットにはジグが必要になります。 
・アブソリュートリセット調整ジグ  型式： JG-ZRS(ZRS 用) 
 JG-ZRM(ZRM 用) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ロボット、コントローラー、ティーチングボックスのケーブルを接続して、ティーチングボック

スから動作可能な状態とします。 
必ず EMG スイッチの動作確認を行ってから作業してください。 

 
 
 

  警 告  
 点検、保守作業を十分理解しないで作業を行うと重大な人身事故につながる恐れがあります。 
 他の作業者がコントローラー、操作盤などを操作しない様に「作業中」の表示をしてくださ

い。 
 パラメーターのバックアップを行った後、アブソリュートリセットを行ってください。 

 

プレート 

ピン 
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16.3 ZR ユニット(アブソリュートタイプ)のアブソリュートリセット 
 

ZR ユニットを初めてコントローラーに接続した場合やアブソエンコーダーバッテリー電圧異常

時、エンコーダーケーブルを外した場合などはエンコーダーバッテリーエラーとなり、アブソ

リュートリセットが必要になります。 
 
(1) アブソリュートリセット準備 

ZR ユニットのアブソリュートリセットにはジグが必要になります。 
・アブソリュートリセット調整ジグ  型式： JG-ZRS(ZRS 用) 
 JG-ZRM(ZRM 用) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ロボット、コントローラー、ティーチングボックスのケーブルを接続して、ティーチングボック

スから動作可能な状態とします。 
必ず EMG スイッチの動作確認を行ってから作業してください。 

 
 
 

  警 告  
 点検、保守作業を十分理解しないで作業を行うと重大な人身事故につながる恐れがあります。 
 他の作業者がコントローラー、操作盤などを操作しない様に「作業中」の表示をしてくださ

い。 
 パラメーターのバックアップを行った後、アブソリュートリセットを行ってください。 

 

プレート 

ピン 
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(2) アブソリュートリセット手順 
ZR ユニットのアブソリュートリセットは上下軸と回転軸を一連の操作で行います。調整の手順

にはロボットを動かす項目もありますので、アクチュエーターの動作範囲と障害物などがないよ

うに動作可能な状態で操作を行ってください。 
コントローラーメニューよりアブソリュートリセットを選択 
 

 
 

 
 

 
 

アブソリュートリセットを行う場合にははい

ボタンにタッチします。 
アブソリュートリセットを行わない場合には

いいえボタンにタッチします。前の画面に戻り

ます。 
 

軸 No.入力 
ZR ユニットの上下軸の軸 No.をタッチパネル

テンキーを使って入力し ENT ボタンで確定さ

せます。 

入力が確定するとカーソルが消えます。再入力

したい場合には軸 No.入力欄をタッチします。 
アブソリュートリセットを続ける場合には 
次へボタンにタッチします。 
アブソリュートリセットを中止する場合には

戻るボタンにタッチします。 
以降①～⑮の画面でアブソリュートリセットを

中止する場合には CANCEL ボタンにタッチし

ます。 
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①エンコーダー多回転データリセット 1 
OK ボタンにタッチします。 
 

②コントローラーエラーリセット 
OK ボタンにタッチします。 
 

③サーボ ON 
OK ボタンにタッチします。 
 

④仮基準姿勢待機 
OK ボタンにタッチします。 
 

注意： 上下軸が原点復帰動作を行います。 
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①エンコーダー多回転データリセット 1 
OK ボタンにタッチします。 
 

②コントローラーエラーリセット 
OK ボタンにタッチします。 
 

③サーボ ON 
OK ボタンにタッチします。 
 

④仮基準姿勢待機 
OK ボタンにタッチします。 
 

注意： 上下軸が原点復帰動作を行います。 
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⑤ジョグ移動 
回転軸をジョグボタンで基準姿勢付近(［次ペー

ジ以降の基準姿勢図］参照)まで動かし OK ボタ

ンにタッチします。 
 

⑥サーボ OFF 
OK ボタンにタッチします。 
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戻
る 

非常停止が入力されると左図の画面になりま

す。 
戻るボタンにタッチすると、前の画面に戻りま

す。 
 

⑦非常停止入力・調整ジグセット 
非常停止ボタンを押します。 
コントローラーのブレーキ解除スイッチをRLS
側に切替える、またはブレーキリリースボタン

(ボタン有効時)をタッチして、確認画面から 
ブレーキを解除します。 
次ページの基準姿勢に固定後、OK ボタンに

タッチします。 
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戻
る 

非常停止が入力されると左図の画面になりま

す。 
戻るボタンにタッチすると、前の画面に戻りま

す。 
 

⑦非常停止入力・調整ジグセット 
非常停止ボタンを押します。 
コントローラーのブレーキ解除スイッチをRLS
側に切替える、またはブレーキリリースボタン

(ボタン有効時)をタッチして、確認画面から 
ブレーキを解除します。 
次ページの基準姿勢に固定後、OK ボタンに

タッチします。 
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ジグ取付け方法 
 

 
 

①ボールねじスプラインをジグの穴に下から入れます。 
②ボールねじスプラインの D カット面を a の面にあてます。 
③ボールねじスプラインの側面を b の面にあてます。 
④c のねじを締め、ジグをボールねじスプラインに固定します。 

※この時、調整ジグがボールねじスプラインに垂直で、D カット面と a 面が密着してい

る事を確認してください。 
※使用ねじ：六角穴付き止めねじ M5 
※締付けトルク：20〔N・cm〕(目安) 

⑤付属のシャフトを ZR 本体の穴に挿込みます。 
※手を離すと抜けますのでご注意ください。 

⑥ボールねじスプラインを回転させ、付属のシャフトとジグの d 面を軽くあてます。 
 

 
 
 

  警 告  
 必ず非常停止スイッチを押して調整ジグをセットしてください。ロボットが誤作動する恐れ

があり重大な人身事故につながります。 
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⑧エンコーダー多回転データリセット 2 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑨原点プリセット値自動更新 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑪サーボ ON 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑩調整ジグ取外し・非常停止解除 
調整ジグを取外します。 
ブレーキ解除スイッチを NOM 側に戻す、また

はブレーキロックボタン(ボタン有効時)を

タッチして、ブレーキをロックします。 
非常停止ボタンを解除します。 
OK ボタンにタッチします。 
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⑧エンコーダー多回転データリセット 2 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑨原点プリセット値自動更新 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑪サーボ ON 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑩調整ジグ取外し・非常停止解除 
調整ジグを取外します。 
ブレーキ解除スイッチを NOM 側に戻す、また

はブレーキロックボタン(ボタン有効時)を

タッチして、ブレーキをロックします。 
非常停止ボタンを解除します。 
OK ボタンにタッチします。 
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⑫基準姿勢待機 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑬サーボ OFF 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑭エンコーダー多回転データリセット 3 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑮原点プリセット値自動更新 
OK ボタンにタッチします。 
 

注意： 上下軸が原点復帰動作を行います。 
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CANCEL ボタンにタッチします。 
 

コントローラー再起動ボタンにタッチします。 
 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 

原点プリセット値自動更新後は必ずフラッシュ

ROM 書込み→ソフトウェアリセットを行って

ください。 
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CANCEL ボタンにタッチします。 
 

コントローラー再起動ボタンにタッチします。 
 

フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 

原点プリセット値自動更新後は必ずフラッシュ

ROM 書込み→ソフトウェアリセットを行って

ください。 
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フラッシュROM書込み後、ソフトウェアリセッ

トの画面に変わります。 
変更したパラメーターを有効にするためには、

ソフトウェアリセットを行います。はいボタン

にタッチします。 

ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 
ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 
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16.4 ZR ユニット(インクリタイプ)のボールねじスプライン調整 
 

通常は、ボールねじスプライン調整を行う必要はありません。 
ZR ユニット本体またはコントローラーを交換し、本体とコントローラーの組合わせが変わった

場合に行ってください。 
 

〔1〕ボールねじスプライン調整準備 
ZR ユニットのボールねじスプライン調整にはアブソリュートリセット調整ジグが必要になりま

す。 
・アブソリュートリセット調整ジグ  型式： JG-ZRS(ZRS 用) 
 JG-ZRM(ZRM 用) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ロボット、コントローラー、ティーチングボックスのケーブルを接続して、ティーチングボック

スから動作可能な状態とします。 
必ず EMG スイッチの動作確認を行ってから作業してください。 

 
 
 

  警 告  
 点検、保守作業を十分理解しないで作業を行うと重大な人身事故につながる恐れがあります。 
 他の作業者がコントローラー、操作盤などを操作しない様に「作業中」の表示をしてくださ

い。 
 パラメーターのバックアップを行った後、アブソリュートリセットを行ってください。 

 

プレート 

ピン 
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16.4 ZR ユニット(インクリタイプ)のボールねじスプライン調整 
 

通常は、ボールねじスプライン調整を行う必要はありません。 
ZR ユニット本体またはコントローラーを交換し、本体とコントローラーの組合わせが変わった

場合に行ってください。 
 

〔1〕ボールねじスプライン調整準備 
ZR ユニットのボールねじスプライン調整にはアブソリュートリセット調整ジグが必要になりま

す。 
・アブソリュートリセット調整ジグ  型式： JG-ZRS(ZRS 用) 
 JG-ZRM(ZRM 用) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ロボット、コントローラー、ティーチングボックスのケーブルを接続して、ティーチングボック

スから動作可能な状態とします。 
必ず EMG スイッチの動作確認を行ってから作業してください。 

 
 
 

  警 告  
 点検、保守作業を十分理解しないで作業を行うと重大な人身事故につながる恐れがあります。 
 他の作業者がコントローラー、操作盤などを操作しない様に「作業中」の表示をしてくださ

い。 
 パラメーターのバックアップを行った後、アブソリュートリセットを行ってください。 
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ピン 

 

MJ0377-8A  16-47  

〔2〕ボールねじスプライン調整手順 
ZR ユニットのボールねじスプライン調整は上下軸と回転軸を一連の操作で行います。調整の手

順にはロボットを動かす項目もありますので、アクチュエーターの動作範囲と障害物などがない

ように動作可能な状態で操作を行ってください。 
コントローラーメニューよりアブソリュートリセットを選択 
 

 
 

 

 

 

アブソリュートリセットを行う場合にははい

ボタンにタッチします。 
アブソリュートリセットを行わない場合には

いいえボタンにタッチします。前の画面に戻り

ます。 
 

軸 No.入力 
ZR ユニットの上下軸の軸 No.をタッチパネル

テンキーを使って入力し ENT ボタンで確定さ

せます。 

入力が確定するとカーソルが消えます。再入力

したい場合には軸 No.入力欄をタッチします。 
アブソリュートリセットを続ける場合には 
次へボタンにタッチします。 
アブソリュートリセットを中止する場合には

戻るボタンにタッチします。 
以降①～⑨の画面でアブソリュートリセットを

中止する場合には CANCEL ボタンにタッチし

ます。 
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①コントローラーエラーリセット 
OK ボタンにタッチします。 
 

②サーボ ON 
OK ボタンにタッチします。 
 

③仮基準姿勢待機 
OK ボタンにタッチします。 
 

④原点復帰 
OK ボタンにタッチします。 
 

注意： 上下軸が原点復帰動作を行います。 

注意： 回転軸が原点復帰動作を行います。 
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①コントローラーエラーリセット 
OK ボタンにタッチします。 
 

②サーボ ON 
OK ボタンにタッチします。 
 

③仮基準姿勢待機 
OK ボタンにタッチします。 
 

④原点復帰 
OK ボタンにタッチします。 
 

注意： 上下軸が原点復帰動作を行います。 

注意： 回転軸が原点復帰動作を行います。 
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⑤ジョグ移動 
回転軸をジョグボタンで基準姿勢付近(［次ペー

ジ以降の基準姿勢図］参照)まで動かし 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑥サーボ OFF 
OK ボタンにタッチします。 
 

非常停止が入力されると左図の画面になりま

す。 
戻るボタンにタッチすると、前の画面に戻りま

す。 
 

⑦非常停止入力・調整ジグセット 
非常停止ボタンを押します。 
コントローラーのブレーキ解除スイッチをRLS
側に切替える、またはブレーキリリースボタン

(ボタン有効時)をタッチして、確認画面から 
ブレーキを解除します。 
 
ジグを使って次ページの基準姿勢に固定後、OK
ボタンにタッチします。 
 

戻
る 
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ジグ取付け方法 
 

 
 

①ボールねじスプラインをジグの穴に下から入れます。 
②ボールねじスプラインの D カット面を a の面にあてます。 
③ボールねじスプラインの側面を b の面にあてます。 
④c のねじを締め、ジグをボールねじスプラインに固定します。 

※この時、調整ジグがボールねじスプラインに垂直で、D カット面と a 面が密着してい

る事を確認してください。 
※使用ねじ：六角穴付き止めねじ M5 
※締付けトルク：20〔N・cm〕(目安) 

⑤付属のシャフトを ZR 本体の穴に挿込みます。 
※手を離すと抜けますのでご注意ください。 

⑥ボールねじスプラインを回転させ、付属のシャフトとジグの d 面を軽くあてます。 
 

 
 

 

  警 告  
 必ず非常停止スイッチを押して調整ジグをセットしてください。ロボットが誤作動する恐れ

があり重大な人身事故につながります。 
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ジグ取付け方法 
 

 
 

①ボールねじスプラインをジグの穴に下から入れます。 
②ボールねじスプラインの D カット面を a の面にあてます。 
③ボールねじスプラインの側面を b の面にあてます。 
④c のねじを締め、ジグをボールねじスプラインに固定します。 

※この時、調整ジグがボールねじスプラインに垂直で、D カット面と a 面が密着してい

る事を確認してください。 
※使用ねじ：六角穴付き止めねじ M5 
※締付けトルク：20〔N・cm〕(目安) 

⑤付属のシャフトを ZR 本体の穴に挿込みます。 
※手を離すと抜けますのでご注意ください。 

⑥ボールねじスプラインを回転させ、付属のシャフトとジグの d 面を軽くあてます。 
 

 
 

 

  警 告  
 必ず非常停止スイッチを押して調整ジグをセットしてください。ロボットが誤作動する恐れ

があり重大な人身事故につながります。 
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CANCEL ボタンにタッチします。 
 

⑧原点プリセット値自動更新 
OK ボタンにタッチします。 
 

⑨調整ジグ取外し・非常停止解除 
調整ジグを取外します。 
ブレーキ解除スイッチを NOM 側に戻す、また

はブレーキロックボタン(ボタン有効時)を

タッチして、ブレーキをロックします。 
OK ボタンにタッチします。 
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フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 

フラッシュROM書込み後、ソフトウェアリセッ

トの画面に変わります。 
ソフトウェアリセットを行います。はいボタン

にタッチします。 

ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 
ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 
 

原点プリセット値自動更新後は必ずフラッシュ

ROM 書込み→ソフトウェアリセットを行って

ください。 
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フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 

フラッシュROM書込み後、ソフトウェアリセッ

トの画面に変わります。 
ソフトウェアリセットを行います。はいボタン

にタッチします。 

ソフトウェアリセット中は左記画面が表示され

ます。 
ソフトウェアリセットが終了するとメインメ

ニュー画面に戻ります。 
 

原点プリセット値自動更新後は必ずフラッシュ

ROM 書込み→ソフトウェアリセットを行って

ください。 
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16.5 直交軸シンクロ仕様アブソリュートリセット 
 
シンクロ仕様軸のアブソリュートリセット方法について説明します。 
シンクロ仕様としてご注文頂いた製品は、シンクロ仕様にパラメーターを設定して出荷していま

す。 
ただし、アブソリュートリセットを行う場合には、パラメーターの変更を行います。 

 
16.5.1 シンクロ軸について 

シンクロ軸は、マスター軸(主軸)とスレーブ軸(従軸)から成り、軸 No.の小さい方が、マスター

軸になります。 
プログラムのコマンドはマスター軸に対してだけ有効です(スレーブ軸へのコマンドは禁止)。 
アブソリュートリセット方法は、標準手順と特殊手順があります。どちらの手順で行うかは、マ

スター軸およびスレーブ軸の「軸別パラメーターNo.38 エンコーダーABS/INC 種別」の値により

決まっています。 
 

「軸別パラメーターNo.38 エンコーダーABS/INC 種別」の値 アブソリュート 
リセット方法 マスター軸 スレーブ軸 

1 1 特殊手順 
1 0 標準手順 
0 0  

(マスター軸＝0、スレーブ軸＝0 の場合は、両軸ともインクリメント仕様です。) 

 
 

例 1) 2 軸コントローラー特殊手順を行う場合 
画面遷移： 編集 → パラメーター → 軸別 

 
 
 

 

 

注意：5 軸以上のコントローラーでの軸 No.の変更は軸 No.＋ボタン 軸 No.－ボタンに

タッチして行います。 

軸 No.の小さい方がマスター軸 スレーブ軸 
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16.5 直交軸シンクロ仕様アブソリュートリセット 
 
シンクロ仕様軸のアブソリュートリセット方法について説明します。 
シンクロ仕様としてご注文頂いた製品は、シンクロ仕様にパラメーターを設定して出荷していま

す。 
ただし、アブソリュートリセットを行う場合には、パラメーターの変更を行います。 

 
16.5.1 シンクロ軸について 

シンクロ軸は、マスター軸(主軸)とスレーブ軸(従軸)から成り、軸 No.の小さい方が、マスター

軸になります。 
プログラムのコマンドはマスター軸に対してだけ有効です(スレーブ軸へのコマンドは禁止)。 
アブソリュートリセット方法は、標準手順と特殊手順があります。どちらの手順で行うかは、マ

スター軸およびスレーブ軸の「軸別パラメーターNo.38 エンコーダーABS/INC 種別」の値により

決まっています。 
 

「軸別パラメーターNo.38 エンコーダーABS/INC 種別」の値 アブソリュート 
リセット方法 マスター軸 スレーブ軸 

1 1 特殊手順 
1 0 標準手順 
0 0  

(マスター軸＝0、スレーブ軸＝0 の場合は、両軸ともインクリメント仕様です。) 

 
 

例 1) 2 軸コントローラー特殊手順を行う場合 
画面遷移： 編集 → パラメーター → 軸別 

 
 
 

 

 

注意：5 軸以上のコントローラーでの軸 No.の変更は軸 No.＋ボタン 軸 No.－ボタンに

タッチして行います。 

軸 No.の小さい方がマスター軸 スレーブ軸 
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例 2)  2 軸コントローラー標準手順を行う場合 
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16.5.2 シンクロ軸スライダーの位置合わせ 
 
シンクロ軸スライダーの位置合わせを行います(物理的平行調整)。 

(1) 軸とコントローラーをケーブルで接続しない状態で(コントローラー主電源 OFF)、マスター軸

とスレーブ軸のスライダーの相対位置関係を調節し、連結します。 
(2) 軸とコントローラーをケーブルで接続しない状態で位置合わせ調整ができない場合(ブレーキ

付など)は以下の手順にしたがってください。 
 

①いったんスライダーの連結を外し、軸とコントローラーをケーブルで接続します。 
②マスター軸とスレーブ軸の「軸別パラメーターNo.65 シンクロ相手軸 No.」の現状値を記録

します。(後の工程で、元の値に戻すため、記録しておきます。) 
③シンクロ機能をいったん解除するために、マスター軸およびスレーブ軸とも「軸別パラメー

ターNo.65 シンクロ相手軸 No.」に、0 を入力し、コントローラーへ転送→フラッシュ ROM
書込み→コントローラー再起動(ソフトウェアリセット)を行います。 

④マスター軸およびスレーブ軸とも、おのおの単独軸として標準手順のアブソリュートリセッ

トを行います。 
⑤ジョグ運転などによりスライダーの相対位置を調整し、スライダーを連結します。 
⑥再度、シンクロ機能を有効化するために、マスター軸とスレーブ軸の「軸別パラメーター

No.65 シンクロ相手軸 No.」に②で記録した値を入力し、コントローラーへ転送します。 
→フラッシュ ROM 書込み→コントローラー再起動(ソフトウェアリセット)を行います。 
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16.5.2 シンクロ軸スライダーの位置合わせ 
 
シンクロ軸スライダーの位置合わせを行います(物理的平行調整)。 

(1) 軸とコントローラーをケーブルで接続しない状態で(コントローラー主電源 OFF)、マスター軸

とスレーブ軸のスライダーの相対位置関係を調節し、連結します。 
(2) 軸とコントローラーをケーブルで接続しない状態で位置合わせ調整ができない場合(ブレーキ

付など)は以下の手順にしたがってください。 
 

①いったんスライダーの連結を外し、軸とコントローラーをケーブルで接続します。 
②マスター軸とスレーブ軸の「軸別パラメーターNo.65 シンクロ相手軸 No.」の現状値を記録

します。(後の工程で、元の値に戻すため、記録しておきます。) 
③シンクロ機能をいったん解除するために、マスター軸およびスレーブ軸とも「軸別パラメー

ターNo.65 シンクロ相手軸 No.」に、0 を入力し、コントローラーへ転送→フラッシュ ROM
書込み→コントローラー再起動(ソフトウェアリセット)を行います。 

④マスター軸およびスレーブ軸とも、おのおの単独軸として標準手順のアブソリュートリセッ

トを行います。 
⑤ジョグ運転などによりスライダーの相対位置を調整し、スライダーを連結します。 
⑥再度、シンクロ機能を有効化するために、マスター軸とスレーブ軸の「軸別パラメーター

No.65 シンクロ相手軸 No.」に②で記録した値を入力し、コントローラーへ転送します。 
→フラッシュ ROM 書込み→コントローラー再起動(ソフトウェアリセット)を行います。 
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16.5.3 特殊手順アブソリュートリセット 
 

「軸別パラメーターNo.38 エンコーダーABS/INC 種別」マスター軸＝1 スレーブ軸＝1 の場合。 
 

接続コントローラーが XSEL2-T/TX の場合は、16.14「シンクロ軸用のアブソリュートリ

セット：XSEL2-T/TX」を参照してください。 
接続コントローラーが XSEL2-T/TX 以外でバッテリーレスアブソ対応機種の場合、16.8.2
「バッテリーレスアブソ対応シンクロ仕様アブソリュートリセット手順」を参照してくだ

さい。 
 

(1) スレーブ軸の「軸別パラメーターNo.83 ABS シンクロ従軸座標初期化キャンセル」の現状値を

記録します。 
(後の工程で、元の値に戻すため、記録しておきます。) 

 
画面遷移： 編集 → パラメーター → 軸別 

 
 

 

 
(2) スレーブ軸の「軸別パラメーターNo.83 ABS シンクロ従軸座標初期化キャンセル」＝0 を入力

します。 

 

スレーブ軸 

タッチパネルテンキーを使って 0 を入力し、

ENT ボタンで入力を確定させます。 
確定すると No.表示欄の背景色が編集状態

(コントローラー未書込み状態)であること

を表すオレンジ色に変化し、カーソルが次の

入力欄へ移動します。 
書き込みボタンにタッチして、コントロー

ラーにデータを転送します。 
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戻るボタンを数回タッチして、フラッシュ ROM 書き込み画面へ移行します。 
 

 
 

 
 

(3) アブソリュートリセットを、以下の特殊手順（画面手順を無視し強行操作）によって行います。 
 

コントローラーがバッテリーレスアブソに対応している場合、手順が異なります。そ

の場合、［16.8.2 特殊手順：バッテリーレスアブソ対応シンクロ仕様アブソリュート

リセット手順］に従いアブソリュートリセットを行ってください。 
 

 コントローラーメニューよりアブソリュートリセットを選択 
 

①スレーブ軸の「エンコーダー多回転データリセット 1」を行います。 

 

 

フラッシュ ROM 書込みを行います。 
はいボタンにタッチします。 
 

コントローラーの再起動(ソフトウェアリ

セット)を行います。 
はいボタンにタッチします。 
 

スレーブ軸の軸 No.をタッチパネルテンキー

を使って入力し ENT ボタンで確定させます。 
次へボタンにタッチします。 
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戻るボタンを数回タッチして、フラッシュ ROM 書き込み画面へ移行します。 
 

 
 

 
 

(3) アブソリュートリセットを、以下の特殊手順（画面手順を無視し強行操作）によって行います。 
 

コントローラーがバッテリーレスアブソに対応している場合、手順が異なります。そ

の場合、［16.8.2 特殊手順：バッテリーレスアブソ対応シンクロ仕様アブソリュート

リセット手順］に従いアブソリュートリセットを行ってください。 
 

 コントローラーメニューよりアブソリュートリセットを選択 
 

①スレーブ軸の「エンコーダー多回転データリセット 1」を行います。 

 

 

フラッシュ ROM 書込みを行います。 
はいボタンにタッチします。 
 

コントローラーの再起動(ソフトウェアリ

セット)を行います。 
はいボタンにタッチします。 
 

スレーブ軸の軸 No.をタッチパネルテンキー

を使って入力し ENT ボタンで確定させます。 
次へボタンにタッチします。 
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②マスター軸を画面手順とおりアブソリュートリセットします。 

 
 

 
 

OK ボタンにタッチします。 
 

OK ボタンにタッチせず CANCEL ボタンに

タッチします。 
いったんアブソリュートリセットモードを

出ます。 
 

マスター軸の軸 No.をタッチパネルテンキー

を使って入力し ENT ボタンで確定させます。 
次へボタンにタッチします。 
 

OK ボタンにタッチします。 
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OK ボタンにタッチします。 
 

OK ボタンにタッチします。 
 

原点復帰を行います。 
OK ボタンにタッチします。 
 

サーボ OFF は行いません。 
OK ボタンにタッチせず、Page Up ボタンに

タッチして、画面を進めます。 
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OK ボタンにタッチします。 
 

OK ボタンにタッチします。 
 

原点復帰を行います。 
OK ボタンにタッチします。 
 

サーボ OFF は行いません。 
OK ボタンにタッチせず、Page Up ボタンに

タッチして、画面を進めます。 
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③再度、スレーブ軸の「エンコーダー多回転データリセット 1」を行います。 

 
 

 
 

 

OK ボタンにタッチします。 
 

スレーブ軸の軸 No.をタッチパネルテンキー

を使って入力し ENT ボタンで確定させます。 
次へボタンにタッチします。 
 

OK ボタンにタッチします。 
 

OK ボタンにタッチせず CANCEL ボタンに

タッチします。 
アブソリュートリセットモードを出ます。 
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コントローラー再起動ボタンにタッチしま

す。 
 

コントローラーを再起動します。 
はいボタンにタッチします。 
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コントローラー再起動ボタンにタッチしま

す。 
 

コントローラーを再起動します。 
はいボタンにタッチします。 
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(4) スレーブ軸の「軸別パラメーターNo.83 ABS シンクロ従軸座標初期化キャンセル」を元の値に

戻します。 
 
画面遷移： 編集 → パラメーター → 軸別 

 

 

 

 

 

 
 

 
 

タッチパネルテンキーを使って 1 を入力し

ENT ボタンを使って入力値を確定させます。

確定すると No.表示欄の背景色が編集状態

(コントローラー未書込み状態)であること

を表すオレンジ色に変化し、カーソルが次の

入力欄へ移動します。 
 
書き込みボタンにタッチしてコントロー

ラーへデータを転送します。 
転送が完了すると次のパラメーターNo.へ進

みます。 
戻るボタンを使用してフラッシュ ROM 書き

込み画面まで移行させます。 

フラッシュ ROM の書込みを行います。 
はいボタンにタッチします。 
 
 

コントローラーを再起動させます。 
はいボタンにタッチします。 
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(5) 原点プリセット値設定を行い、マスター軸とスレーブ軸の座標値を揃えます。 
①サーボ OFF 状態のまま、コントローラー7 セグメント表示「rdy」であれば、マスター軸・ス

レーブ軸現在位置表示を読取ります。 
 (エラーNo.C74 実位置ソフトリミットオーバーエラーが発生した場合には、エラーリセットを

行い、「rdy」表示になれば、現在位置表示を読取ることができます。) 
 

画面遷移： モニター － 軸ステータス  － 現在位置 

 

＊この段階でサーボONすると、エラーNo.D0Aドライバー過負荷エラー・エラーNo.C6B偏差オー

バーフローエラー・エラーNo.CA5 停止偏差オーバーフローエラーなどが発生します。 
 

②以下の計算を行います。 
スレーブ軸軸別パラメーターNo.12 原点プリセット値［0.001mm］ 
＋((マスター軸現在位置表示値〔mm〕－スレーブ軸現在位置表示値〔mm〕)×1000) 

 

本例では、－45505＋((0.005－(－39.816))×1000)=－5684 
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(5) 原点プリセット値設定を行い、マスター軸とスレーブ軸の座標値を揃えます。 
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③上記②の計算結果を、スレーブ軸の「軸別パラメーターNo.12 原点プリセット値」に入力しま

す。 
 

 

 

 
 

 
 

ENT ボタンにタッチしたあと、書き込みボ

タンにタッチしてデータを転送します。 
戻るボタンを使用してフラッシュ ROM 書き

込み画面まで移行させます。 
 
 

フラッシュ ROM の書込みを行います。 
はいボタンにタッチします。 
 
 

コントローラーを再起動させます。 
はいボタンにタッチします。 
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(6) ティーチング画面で現在位置を表示させます。 
サーボ ON 後ジョグ動作で動作確認を行います。(マスター軸操作) 

 
画面遷移： 編集 → ポジション → ティーチ(直交) 

 

エラーNo.D0A ドライバー過負荷エラー、エラーNo.C6B 偏差オーバーフローエラー、エラー

No.CA5 停止偏差オーバーフローエラーなどが発生する場合は、以下の項目を確認してください。 
 マスター軸の現在位置と、スレーブ軸の現在位置が大きく異なる場合は、(5)の設定が間違っ

ている可能性があります。 
 以下のパラメーターの入力ミスや、変更漏れがないか、確認してください。 
 「軸別パラメーターNo.65 シンクロ相手軸 No.」、 
 「軸別パラメーターNo.83 ABS シンクロ従軸座標初期化キャンセル」 
 スライダーの動作が拘束されていないかを確認してください。 

 
 

サーボ ON/OFF の確認を行うには現在位置

ボタンにタッチで行います。 
サーボ ON/OFF は サーボ ON/OFF 
1 軸サーボ ON 1 軸サーボ OFF～ 
4 軸サーボ ON 4 軸サーボ OFF ボタンで 
行います。 
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(6) ティーチング画面で現在位置を表示させます。 
サーボ ON 後ジョグ動作で動作確認を行います。(マスター軸操作) 

 
画面遷移： 編集 → ポジション → ティーチ(直交) 

 

エラーNo.D0A ドライバー過負荷エラー、エラーNo.C6B 偏差オーバーフローエラー、エラー

No.CA5 停止偏差オーバーフローエラーなどが発生する場合は、以下の項目を確認してください。 
 マスター軸の現在位置と、スレーブ軸の現在位置が大きく異なる場合は、(5)の設定が間違っ

ている可能性があります。 
 以下のパラメーターの入力ミスや、変更漏れがないか、確認してください。 
 「軸別パラメーターNo.65 シンクロ相手軸 No.」、 
 「軸別パラメーターNo.83 ABS シンクロ従軸座標初期化キャンセル」 
 スライダーの動作が拘束されていないかを確認してください。 

 
 

サーボ ON/OFF の確認を行うには現在位置

ボタンにタッチで行います。 
サーボ ON/OFF は サーボ ON/OFF 
1 軸サーボ ON 1 軸サーボ OFF～ 
4 軸サーボ ON 4 軸サーボ OFF ボタンで 
行います。 
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16.5.4 標準手順アブソリュートリセット 
 
「軸別パラメーターNo.38 エンコーダーABS/INC 種別」マスター軸＝1 スレーブ軸＝0 の場合。 
“2. シンクロ軸スライダーの位置合わせ”の後、マスター軸だけ通常のアブソリュートリセット

を行います。 
操作方法は、[16.1 直交軸のアブソリュートリセット]を参照してください。 
注) 標準手順アブソリュートリセットを行ったシンクロ軸には、電源 OFF 中のスライダー位置の

ずれをサーボ ON 後に補正する機能はありません。 
 

接続コントローラーがバッテリーレスアブソ対応機種の場合、[16.8.1 バッテリーレスア

ブソ対応アブソリュートリセット手順]を参照してください。 
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16.6 IX-1000/1200 押付け式アブソリュートリセット 
 

超大型スカラロボット IX-NNN10040/IX-NNN12040 において、アブソデータが失われた場合は、 
「押付け式アブソリュートリセット」を行ってください。 
 
また次の場合は、アブソリュートリセットを行う前に、「ストッパー押付け位置取得」を行って初

期姿勢の変更を行ってください。 
 • 周辺装置との干渉などにより工場出荷設定の初期姿勢でのストッパー押付け移動方向での

アブソリュートリセットができない場合 
 • 上下軸のストッパー取外しなどによりストッパー位置が変更された場合 
 
各操作手順は、以下をご覧ください。 

実施項目 押付け式アブソリュートリセット ストッパー押付け位置取得 

全軸一括 ［16.6.2.1 全軸一括の手順］を実施 
［16.6.1.1 全軸一括の手順］を実施後、

［16.6.2.1 全軸一括の手順］を実施 

軸個別 ［16.6.2.2 軸個別の手順］を実施 
［16.6.1.2 軸個別の手順］を実施後、 
［16.6.2.2 軸個別の手順］を実施 

(対象軸) 

各軸の操作手順 
［16.6.2.2(1)アーム1、アーム2］を実施 
［16.6.2.2(2)上下軸＋回転軸］または

［16.6.2.2(3)上下軸］を実施 

各軸の操作手順 
［16.6.1.2(1)アーム1、アーム2］を実施 
［16.6.1.2(2)上下軸＋回転軸］または

［16.6.1.2(3)上下軸］を実施 

 
 

 

 
 
 

注意：「ストッパー押付け位置取得」は、アブソリュートリセットを必要とする状況となっ

てからでは実施できない場合があります。正常に動作ができるときに行ってくださ

い。 
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注意：「ストッパー押付け位置取得」は、アブソリュートリセットを必要とする状況となっ

てからでは実施できない場合があります。正常に動作ができるときに行ってくださ

い。 
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【初期姿勢】 

◎ アーム 1、アーム 2 
ストッパー押付け位置に合わせて、右腕系か左腕系のいずれかの姿勢に合わせます。 
工場出荷時は、右腕系になっています。 
右腕系で周辺機器と干渉する場合は、事前に左腕系にして「ストッパー押付け位置取得」を行い

左腕系に合わせてください。 
 
初期姿勢位置は、ストッパーに押付けた位置から 10°以上離してください。 
ストッパーに押付けた位置に近過ぎると移動時にエラーNo.B0D「ストッパー押付け移動開始位置

エラー」（XSEL2-TX の場合は、エラーNo.4BE「アブソリュートリセットエラー」）となります。 
 

 
 
 
◎ 上下軸 

初期姿勢位置は、座標 0mm(上昇端)の位置から 
10mm 以上離してください。 
上昇端に近過ぎると、移動時にエラーNo.B0D 
「ストッパー押付け移動開始位置エラー」、 
（XSEL2-TX の場合は、エラーNo.4BE 
「アブソリュートリセットエラー」）となります。 

 
◎ 回転軸 

回転軸の初期姿勢位置は、とくに指定はありません。 
どこの位置でも構いません。 

 
 
 
 

上下軸＝ 
マイナス方向 

回転軸＝プラス方向 

回転軸＝マイナス方向 
 (工場出荷時押付け方向) 

下側より 
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16.6.1 ストッパー押付け位置取得手順 
 
パラメーターをいつでも戻せるように、実施前にバックアップを行ってください。 
(メインメニューよりファイル－バックアップ－パラメーターによりパラメーターバックアップ

画面を開きファイルに保存してください。) 
 

① コントローラーメニューよりアブソリュートリセットを選択 
 

 
 

 
 
 
 

② アブソリュートリセットを行う場合には

はいボタンを押します。 
 
 アブソリュートリセットを行わない場合

にはいいえボタンを押します。前の画面

に戻ります。 

③ 押付位置取得ボタンを押します。 
 
※ 直交軸ボタンは直交軸がある場合のみ表

示されます。 
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16.6.1 ストッパー押付け位置取得手順 
 
パラメーターをいつでも戻せるように、実施前にバックアップを行ってください。 
(メインメニューよりファイル－バックアップ－パラメーターによりパラメーターバックアップ

画面を開きファイルに保存してください。) 
 

① コントローラーメニューよりアブソリュートリセットを選択 
 

 
 

 
 
 
 

② アブソリュートリセットを行う場合には

はいボタンを押します。 
 
 アブソリュートリセットを行わない場合

にはいいえボタンを押します。前の画面

に戻ります。 

③ 押付位置取得ボタンを押します。 
 
※ 直交軸ボタンは直交軸がある場合のみ表

示されます。 
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16.6.1.1 全軸一括の手順 
 

 
 

 
 

 
 

 

① 1～4 または 5～8 ボタンにタッチし、 
次へボタンにタッチします。 

 
※ 5～8 ボタンは

XSEL-RXD/SXD/RAXD/SAXD 以外には

ありません。 
※ 3 軸スカラの場合、1～3 ボタンとなりま

す。 

② ユーザーツール取り外し 
 動作中干渉する可能性がある場合には、

非常停止状態でユーザーツールを取外し

ます。 
 取外し後、OK ボタンにタッチします。 
 
 中止したい場合は CANCEL ボタンに

タッチします。 

③ 非常停止解除 
 前項で非常停止にした場合、非常停止を

解除します。(左図は非常停止中画面) 
 OK ボタンにタッチします。 
 

④ ジョグまたは手動で初期姿勢に合わせます。 
 (初期姿勢は［16.6 IX-1000/1200 押付け

式アブソリュートリセット手順 冒頭］に

示す位置です。) 

 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 OK ボタンにタッチしサーボ ON します。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 Page Up ボタンにタッチします。 
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⑤ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のため、各軸をジョグで初期姿

勢に合わせます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。各軸を手動で初

期姿勢に合わせます。非常停止を OFF し

ます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 

⑥ 上下軸と回転軸の移動方向の選択 
 通常移動方向の変更は必要ありません。

上下軸は必ず座標マイナス方向としてく

ださい。 
 移動方向の選択は該当のラジオボタンに

タッチして行います。 
 OK ボタンにタッチします。 
 
※ 3 軸スカラの場合、回転軸が表示されま

せん。 

⑦ 全軸のストッパー押付け位置/センサー基

準位置取得 
 OK ボタンにタッチします。 
 
 上下押付位置移動、回転軸センサー基準

位置移動、上下軸ストッパー押付移動、

アーム 2 ストッパー押付移動、アーム 1
ストッパー押付移動の順に軸が移動し、

押付け位置を取得します。 

※ 3 軸スカラの場合、左図が表示されます。

OK ボタンにタッチします。 
 

上下軸ストッパー押付移動、アーム 2 ス

トッパー押付移動、アーム 1 ストッパー

押付移動の順に軸が移動し、押付け位置

を取得します。 
 



16.
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト

 

16-72 MJ0377-8A 

 

 
 

 

 

 

 

 

⑤ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のため、各軸をジョグで初期姿

勢に合わせます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。各軸を手動で初

期姿勢に合わせます。非常停止を OFF し

ます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 

⑥ 上下軸と回転軸の移動方向の選択 
 通常移動方向の変更は必要ありません。

上下軸は必ず座標マイナス方向としてく

ださい。 
 移動方向の選択は該当のラジオボタンに

タッチして行います。 
 OK ボタンにタッチします。 
 
※ 3 軸スカラの場合、回転軸が表示されま

せん。 

⑦ 全軸のストッパー押付け位置/センサー基

準位置取得 
 OK ボタンにタッチします。 
 
 上下押付位置移動、回転軸センサー基準

位置移動、上下軸ストッパー押付移動、

アーム 2 ストッパー押付移動、アーム 1
ストッパー押付移動の順に軸が移動し、

押付け位置を取得します。 

※ 3 軸スカラの場合、左図が表示されます。

OK ボタンにタッチします。 
 

上下軸ストッパー押付移動、アーム 2 ス

トッパー押付移動、アーム 1 ストッパー

押付移動の順に軸が移動し、押付け位置

を取得します。 
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⑧ 完了すると最初の画面に戻ります。 
 CANCEL ボタンにタッチします。 

⑨ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
 
 フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示

されます。 

⑩ はいボタンにタッチし、フラッシュ

ROM 書込みを行います。 

⑪ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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⑫ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
 はいボタンにタッチし、押付け位置を反

映させます。 
 
 完了後、続けてストッパー押付け式アブ

ソリュートリセットを行います。 
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⑫ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
 はいボタンにタッチし、押付け位置を反

映させます。 
 
 完了後、続けてストッパー押付け式アブ

ソリュートリセットを行います。 
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16.6.1.2 軸個別の手順 
 
16.6.1.2 (1) アーム 1、アーム 2 
 

 

 

 

 

 

 
 

① 軸 No.欄に 1 または 2(5 または 6)をソフ

トウェアテンキーを使って入力し、次へ

ボタンにタッチします。 
 
 左図は XSEL-RXD/SXD で 1 台目スカラ

のアーム 1 を選択した状態。 

② ユーザーツール取り外し 
 動作中干渉する可能性がある場合には、

非常停止状態でユーザーツールを取外し

ます。 
 取外し後、OK ボタンにタッチします。 
 
 中止したい場合は CANCEL ボタンに

タッチします。 

③ 非常停止解除 
 前項で非常停止にした場合、非常停止を

解除します。(左図は非常停止中画面) 
 OK ボタンにタッチします。 
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④ ジョグまたは手動で初期姿勢に合わせます。 
 (初期姿勢は［16.6 IX-1000/1200 押付け

式アブソリュートリセット手順 冒頭］に

示す位置です。) 

 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 OK ボタンにタッチしサーボ ON します。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 Page Up ボタンにタッチします。 

⑤ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のため、アーム 1(2)をジョグで

初期姿勢に合わせます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。アーム 1(2)を手

動で初期姿勢に合わせます。非常停止を

OFF します。 
 OK ボタンにタッチします。 

⑥ アーム 1(2)の移動方向の選択 
 初期は近傍ストッパー位置方向が移動方

向として選択されています。 
 移動方向の選択は該当のラジオボタンに

タッチして行います。 
 OK ボタンにタッチします。 
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④ ジョグまたは手動で初期姿勢に合わせます。 
 (初期姿勢は［16.6 IX-1000/1200 押付け

式アブソリュートリセット手順 冒頭］に

示す位置です。) 

 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 OK ボタンにタッチしサーボ ON します。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 Page Up ボタンにタッチします。 

⑤ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のため、アーム 1(2)をジョグで

初期姿勢に合わせます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。アーム 1(2)を手

動で初期姿勢に合わせます。非常停止を

OFF します。 
 OK ボタンにタッチします。 

⑥ アーム 1(2)の移動方向の選択 
 初期は近傍ストッパー位置方向が移動方

向として選択されています。 
 移動方向の選択は該当のラジオボタンに

タッチして行います。 
 OK ボタンにタッチします。 
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⑦ アーム 1(2)の移動方法の選択 
 1. モーター駆動で行う場合 
 モーター駆動のラジオボタンにタッチし

ます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 手動で行う場合 
 手動(手押し)のラジオボタンにタッチし

ます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 
注： CANCEL ボタンにタッチするとアブソ

リュートリセット自体が終了します。 

⑧ アーム 1(2)のストッパー押付け移動

(モーター駆動時) 
 OK ボタンにタッチします。 
 
 アーム 1 または 2 がストッパー押付け移

動し、押付け位置を取得します。 

⑨ アーム 1(2)のストッパー押付け移動(手

動時) 
 非常停止を ON し、アーム 1 または 2 を

手動でストッパーに押付けます。 
 OK ボタンにタッチします。 
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⑩ 完了すると初期画面に戻ります。 
 CANCEL ボタンにタッチします。 
 

⑪ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
 
 フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示

されます。 

⑫ はいボタンにタッチし、フラッシュ

ROM 書込みを行います。 
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⑩ 完了すると初期画面に戻ります。 
 CANCEL ボタンにタッチします。 
 

⑪ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
 
 フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示

されます。 

⑫ はいボタンにタッチし、フラッシュ

ROM 書込みを行います。 
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⑬ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。 

⑭ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
 はいボタンにタッチし、押付け位置を反

映させます。 
 
 完了後、続けてストッパー押付け式アブ

ソリュートリセットを行います。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 



16.
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト

 

16-80 MJ0377-8A 

16.6.1.2 (2) 上下軸＋回転軸 ※4 軸スカラの場合 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 軸 No.欄に 3 または 7(7 は XSEL-RXD/ 
SXD/RAXD/SAXD のみ)をソフトウェア

テンキーを使って入力し、次へボタンに

タッチします。 
 
 左図は XSEL-RXD/SXD で 1 台目スカラ

の上下軸＋回転軸を選択した状態。 

② ユーザーツール取り外し 
 動作中干渉する可能性がある場合には、

非常停止状態でユーザーツールを取外し

ます。 
 取外し後、OK ボタンにタッチします。 
 
 中止したい場合は CANCEL ボタンに

タッチします。 

③ 非常停止解除 
 前項で非常停止にした場合、非常停止を

解除します。(左図は非常停止中画面) 
 OK ボタンにタッチします。 

④ ジョグまたは手動で初期姿勢に合わせます。 
 (初期姿勢は［16.6 節冒頭］に示す位置で

す。) 

 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 OK ボタンにタッチしサーボ ON します。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 Page Up ボタンにタッチします。 
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16.6.1.2 (2) 上下軸＋回転軸 ※4 軸スカラの場合 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 軸 No.欄に 3 または 7(7 は XSEL-RXD/ 
SXD/RAXD/SAXD のみ)をソフトウェア

テンキーを使って入力し、次へボタンに

タッチします。 
 
 左図は XSEL-RXD/SXD で 1 台目スカラ

の上下軸＋回転軸を選択した状態。 

② ユーザーツール取り外し 
 動作中干渉する可能性がある場合には、

非常停止状態でユーザーツールを取外し

ます。 
 取外し後、OK ボタンにタッチします。 
 
 中止したい場合は CANCEL ボタンに

タッチします。 

③ 非常停止解除 
 前項で非常停止にした場合、非常停止を

解除します。(左図は非常停止中画面) 
 OK ボタンにタッチします。 

④ ジョグまたは手動で初期姿勢に合わせます。 
 (初期姿勢は［16.6 節冒頭］に示す位置で

す。) 

 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 OK ボタンにタッチしサーボ ON します。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 Page Up ボタンにタッチします。 

 

MJ0377-8A  16-81  

 

 

 

 

 

 

 

 

⑤ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のため、上下軸、回転軸をジョ

グで初期姿勢に合わせてください。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。上下軸、回転軸

を手動で初期姿勢に合わせます。非常停

止を OFF します。 
 OK ボタンにタッチします。 

⑥ 上下軸および回転軸の移動方向の選択 
 初期は近傍ストッパー位置方向が移動方

向として選択されています。 
 移動方向の選択は該当のラジオボタンに

タッチして行います。 
 OK ボタンにタッチします。 

⑦ ストッパー押付け位置/センサー基準位

置取得 
 OK ボタンにタッチします。 
 
 上下押付位置移動、回転軸センサー基準

位置移動、上下軸ストッパー押付移動の

順に軸が移動し、押付け位置を取得しま

す。 

⑧ 完了すると初期画面に戻ります。 
 CANCEL ボタンにタッチします。 
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⑨ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
 
 フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示

されます。 

⑩ はいボタンにタッチし、フラッシュ

ROM 書込みを行います。 

⑪ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。 

⑫ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
 はいボタンにタッチし、押付け位置を反

映させます。 
 
 完了後、続けてストッパー押付け式アブ

ソリュートリセットを行います。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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⑨ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
 
 フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示

されます。 

⑩ はいボタンにタッチし、フラッシュ

ROM 書込みを行います。 

⑪ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。 

⑫ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
 はいボタンにタッチし、押付け位置を反

映させます。 
 
 完了後、続けてストッパー押付け式アブ

ソリュートリセットを行います。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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16.6.1.2 (3) 上下軸  ※3 軸スカラの場合 
 

  
 

 
 

  
 

  
 

① 軸 No.欄に 3 をソフトウェアテンキーを

使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。 
 

左図は XSEL-RAX/SAX、XSEL2-TX  
(3 軸スカラ)で上下軸を選択した状態。 

③ 非常停止解除 
前項で非常停止にした場合、非常停止を

解除します。(左図は非常停止中画面) 

OK ボタンにタッチします。 

④ ジョグまたは手動で初期姿勢に合わせます。 
 (初期姿勢は［16.6 節冒頭］に示す位置で

す。) 

 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 OK ボタンにタッチしサーボ ON します。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 Page Up ボタンにタッチします。 

② ユーザーツール取り外し 
動作中干渉する可能性がある場合には、

非常停止状態でユーザーツールを取外

します。 
取外し後、OK ボタンにタッチします。 
 
中止したい場合は CANCEL ボタンに

タッチます。 
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⑤ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のため、上下軸をジョグで初期

姿勢に合わせてください。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。上下軸を手動で

初期姿勢に合わせます。非常停止を OFF
します。 

 OK ボタンにタッチします。 

⑥ 上下軸の移動方向の選択 
 初期は近傍ストッパー位置方向が移動方

向として選択されています。 
 移動方向の選択は該当のラジオボタンに

タッチして行います。 
 OK ボタンにタッチします。 

⑦ 上下軸の移動方法の選択 
 1. モーター駆動で行う場合 
 モーター駆動のラジオボタンにタッチし

ます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 手動で行う場合 
 手動(手押し)のラジオボタンにタッチし

ます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 
注： CANCEL ボタンにタッチするとアブソ

リュートリセット自体が終了します。 
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⑤ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のため、上下軸をジョグで初期

姿勢に合わせてください。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。上下軸を手動で

初期姿勢に合わせます。非常停止を OFF
します。 

 OK ボタンにタッチします。 

⑥ 上下軸の移動方向の選択 
 初期は近傍ストッパー位置方向が移動方

向として選択されています。 
 移動方向の選択は該当のラジオボタンに

タッチして行います。 
 OK ボタンにタッチします。 

⑦ 上下軸の移動方法の選択 
 1. モーター駆動で行う場合 
 モーター駆動のラジオボタンにタッチし

ます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 手動で行う場合 
 手動(手押し)のラジオボタンにタッチし

ます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 
注： CANCEL ボタンにタッチするとアブソ

リュートリセット自体が終了します。 
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⑧ 上下軸のストッパー押付け移動(モー

ター駆動時) 
OK ボタンにタッチします。 
 
上下軸がストッパー押付け移動し、押付

け位置を取得します。 

⑩ 完了すると初期画面に戻ります。 
CANCEL ボタンにタッチします。 

⑪ コントローラー再起動ボタンにタッチ

します。 
 

フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示

されます。 

⑨ 上下軸のストッパー押付け移動(手動

時) 
ブレーキ解除スイッチを RLS 側に切替

える、またはブレーキリリースボタン

(ボタン有効時)をタッチして、確認画面

からブレーキを解除します。 
上下軸を手動でストッパーに押付けま

す。 
OK ボタンにタッチします。 
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⑬ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。 
 

⑭ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
はいボタンにタッチし、押付け位置を反

映させます。 
 

完了後、続けてストッパー押付け式アブ

ソリュートリセットを行います。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 

⑫ はいボタンにタッチし、フラッシュ

ROM 書込みを行います。 
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⑬ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。 
 

⑭ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
はいボタンにタッチし、押付け位置を反

映させます。 
 

完了後、続けてストッパー押付け式アブ

ソリュートリセットを行います。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 

⑫ はいボタンにタッチし、フラッシュ

ROM 書込みを行います。 
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16.6.2 ストッパー押付け式アブソリュートリセット手順 
 

パラメーターをいつでも戻せるように、実施前にバックアップを行ってください。 
(メインメニューよりファイル－バックアップ－パラメーターによりパラメーターバックアップ

画面を開きファイルに保存してください。) 
 

① コントローラーメニューよりアブソリュートリセットを選択 
 

 
 

 

 
 

③ ストッパー押付式ボタンにタッチしま

す。 
 
※ 直交軸ボタンは直交軸がある場合のみ表

示されます。 

② アブソリュートリセットを行う場合には

はいボタンを押します。 
 
 アブソリュートリセットを行わない場合

にはいいえボタンを押します。前の画面

に戻ります。 
 



16.
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト

 

16-88 MJ0377-8A 

16.6.2.1 全軸一括の手順 
 

 
 

 
 

 

 

 

 

① 1～4 または 5～8 ボタンにタッチし、 
次へボタンにタッチします。 

 
※ 5～8 ボタンは XSEL- RXD/SXD/ 

RAXD/SAXD 以外にはありません。 
※ 3 軸スカラの場合、1～3 ボタンとなりま

す。 

② エンコーダー多回転データリセット/コ

ントローラーエラーリセット 
 OK ボタンにタッチします。 

③ ユーザーツール取り外し 
 動作中干渉する可能性がある場合には、

非常停止状態でユーザーツールを取外し

ます。 
 取外し後、OK ボタンにタッチします。 
 
 中止したい場合は CANCEL ボタンに

タッチします。 

④ 非常停止解除 
 前項で非常停止にした場合、非常停止を

解除します。(左図は非常停止中画面) 
 OK ボタンにタッチします。 
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16.6.2.1 全軸一括の手順 
 

 
 

 
 

 

 

 

 

① 1～4 または 5～8 ボタンにタッチし、 
次へボタンにタッチします。 

 
※ 5～8 ボタンは XSEL- RXD/SXD/ 

RAXD/SAXD 以外にはありません。 
※ 3 軸スカラの場合、1～3 ボタンとなりま

す。 

② エンコーダー多回転データリセット/コ

ントローラーエラーリセット 
 OK ボタンにタッチします。 

③ ユーザーツール取り外し 
 動作中干渉する可能性がある場合には、

非常停止状態でユーザーツールを取外し

ます。 
 取外し後、OK ボタンにタッチします。 
 
 中止したい場合は CANCEL ボタンに

タッチします。 

④ 非常停止解除 
 前項で非常停止にした場合、非常停止を

解除します。(左図は非常停止中画面) 
 OK ボタンにタッチします。 
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以降の手順は 4 軸スカラの場合と 3 軸スカラの場合で異なります。 
 
（i）4 軸スカラの場合 

 

 
 
 
 
 

 

⑤ ジョグまたは手動で初期姿勢に合わせます。 
 (初期姿勢は［16.6 節冒頭］に示す位置で

す。) 

 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 OK ボタンにタッチしサーボ ON します。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 Page Up ボタンにタッチします。 

⑦ 全軸のストッパー押付け式アブソリュー

トリセット 
 OK ボタンにタッチします。 
 
 上下押付位置移動、回転軸センサー基準

位置移動、上下軸ストッパー押付移動、

アーム 2 ストッパー押付移動、アーム 1
ストッパー押付移動の順に軸が移動しま

す。 

⑥ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のため各軸をジョグで初期姿勢

に合わせます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。干渉防止のため

各軸を手動で初期姿勢に合わせます。非

常停止を OFF します。 
 OK ボタンにタッチします。 
 
※ 手順⑦の操作で各軸が本画面に表示され

た方向に移動します。 
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⑧ 完了すると初期画面に戻ります。 
 CANCEL ボタンにタッチします。 

⑨ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
 
 フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示

されます。 

⑩ はいボタンにタッチし、フラッシュ

ROM 書込みを行います。 

⑪ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。  

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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⑧ 完了すると初期画面に戻ります。 
 CANCEL ボタンにタッチします。 

⑨ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
 
 フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示

されます。 

⑩ はいボタンにタッチし、フラッシュ

ROM 書込みを行います。 

⑪ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。  

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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（ii）3 軸スカラの場合 
 

  
 
 
 
 
 
 
 

  
 

⑫ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
 はいボタンにタッチします。 

⑥ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のため各軸をジョグで初期姿勢

に合わせます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。干渉防止のため

各軸を手動で初期姿勢に合わせます。非

常停止を OFF します。 
 OK ボタンにタッチします。 
 
※ 手順⑦の操作で各軸が本画面に表示され

た方向に移動します。 

⑦ 上下軸ストッパー押付け式アブソリュー

トリセット 
OK ボタンにタッチします。 

 
上下軸ストッパー押付け移動をします。 
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以降の操作は、［（i）4 軸スカラの場合］の手順⑨～を参照してください。 
 
 

⑧ アーム 1、アーム 2 ストッパー押付け式

アブソリュートリセット 
OK ボタンにタッチします。 

 
アーム 2 ストッパー押付移動、アーム 1
ストッパー押付移動の順で軸が移動し

ます。 

⑨ 完了すると初期画面に戻ります。 
CANCEL ボタンにタッチします。 
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以降の操作は、［（i）4 軸スカラの場合］の手順⑨～を参照してください。 
 
 

⑧ アーム 1、アーム 2 ストッパー押付け式

アブソリュートリセット 
OK ボタンにタッチします。 

 
アーム 2 ストッパー押付移動、アーム 1
ストッパー押付移動の順で軸が移動し

ます。 

⑨ 完了すると初期画面に戻ります。 
CANCEL ボタンにタッチします。 
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16.6.2.2 軸個別の手順 
 
16.6.2.2 (1) アーム 1、アーム 2 
 

 

 

 

 

 

 
 

① 軸 No.欄に 1 または 2(5 または 6)をソフ

トウェアテンキーを使って入力し、次へ

ボタンにタッチします。 
 
 左図は XSEL-RXD/SXD で 1 台目スカラ

のアーム 1 を選択した状態。 

② エンコーダー多回転データリセット/コ

ントローラーエラーリセット 
 OK ボタンにタッチします。 

③ ユーザーツール取り外し 
 動作中干渉する可能性がある場合には、

非常停止状態でユーザーツールを取外し

ます。 
 取外し後、OK ボタンにタッチします。 
 
 中止したい場合は CANCEL ボタンに

タッチします。 
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④ 非常停止解除 
 前項で非常停止にした場合、非常停止を

解除します。(左図は非常停止中画面) 
 OK ボタンにタッチします。 

⑤ ジョグまたは手動で初期姿勢に合わせます。 
 (初期姿勢は［16.6 節冒頭］に示す位置で

す。) 

 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 OK ボタンにタッチしサーボ ON します。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 Page Up ボタンにタッチします。 

⑥ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のためアーム 1(2)をジョグで

初期姿勢に合わせます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。干渉防止のため

指定軸を手動で初期姿勢に合わせます。

非常停止を OFF します。 
 OK ボタンにタッチします。 
 
※ 手順⑦の操作で、軸が本画面に表示され

た方向に移動します。 
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④ 非常停止解除 
 前項で非常停止にした場合、非常停止を

解除します。(左図は非常停止中画面) 
 OK ボタンにタッチします。 

⑤ ジョグまたは手動で初期姿勢に合わせます。 
 (初期姿勢は［16.6 節冒頭］に示す位置で

す。) 

 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 OK ボタンにタッチしサーボ ON します。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 Page Up ボタンにタッチします。 

⑥ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のためアーム 1(2)をジョグで

初期姿勢に合わせます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。干渉防止のため

指定軸を手動で初期姿勢に合わせます。

非常停止を OFF します。 
 OK ボタンにタッチします。 
 
※ 手順⑦の操作で、軸が本画面に表示され

た方向に移動します。 
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⑦ 指定軸のストッパー押付け式アブソ

リュートリセット 
 OK ボタンにタッチします。 
 
 アーム 1(2)がストッパー押付け移動し

ます。 

⑧ 完了すると初期画面に戻ります。 
 CANCEL ボタンにタッチします。 
 

⑨ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
 
 フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示

されます。 

⑩ はいボタンにタッチし、フラッシュ

ROM 書込みを行います。 
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⑪ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。 

⑫ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
 はいボタンにタッチします。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 



16.
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト

 

16-96 MJ0377-8A 

 

 

 

 
 

⑪ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。 

⑫ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
 はいボタンにタッチします。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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16.6.2.2 (2) 上下軸＋回転軸 ※4 軸スカラの場合 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

① 軸 No.欄に 3 または 7(7 は XSEL-RXD/ 
SXD/RAXD/SAXD のみ)をソフトウェア

テンキーを使って入力し、次へボタンに

タッチします。 
 
 左図は XSEL-RXD/SXD で 1 台目スカラ

の上下軸＋回転軸を選択した状態。 

② エンコーダー多回転データリセット/コ

ントローラーエラーリセット 
 OK ボタンにタッチします。 

③ ユーザーツール取り外し 
動作中干渉する可能性がある場合には、

非常停止状態でユーザーツールを取外

します。 
取外し後、OK ボタンにタッチします。 
 
中止したい場合は CANCEL ボタンに

タッチします。 

④ 非常停止解除 
 前項で非常停止にした場合、非常停止を

解除します。(左図は非常停止中画面) 
 OK ボタンにタッチします。 
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⑤ ジョグまたは手動で初期姿勢に合わせます。 
 (初期姿勢は［16.6 節冒頭］に示す位置で

す。) 

 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 OK ボタンにタッチしサーボ ON します。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 Page Up ボタンにタッチします。 

⑥ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のため上下、回転軸をジョグで

初期姿勢に合わせます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。干渉防止のため

各軸を手動で初期姿勢に合わせます。非

常停止を OFF します。 
 OK ボタンにタッチします。 
 
※ 手順⑦の操作で、軸が本画面に表示され

た方向に移動します。 

⑦ 上下、回転軸のストッパー押付け式アブ

ソリュートリセット 
 OK ボタンにタッチします。 
 
 上下軸押付端移動、回転軸センサー基準

位置移動、上下軸ストッパー押付移動の

順に軸が移動します。 
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⑤ ジョグまたは手動で初期姿勢に合わせます。 
 (初期姿勢は［16.6 節冒頭］に示す位置で

す。) 

 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 OK ボタンにタッチしサーボ ON します。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 Page Up ボタンにタッチします。 

⑥ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のため上下、回転軸をジョグで

初期姿勢に合わせます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。干渉防止のため

各軸を手動で初期姿勢に合わせます。非

常停止を OFF します。 
 OK ボタンにタッチします。 
 
※ 手順⑦の操作で、軸が本画面に表示され

た方向に移動します。 

⑦ 上下、回転軸のストッパー押付け式アブ

ソリュートリセット 
 OK ボタンにタッチします。 
 
 上下軸押付端移動、回転軸センサー基準

位置移動、上下軸ストッパー押付移動の

順に軸が移動します。 
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⑧ 完了すると初期画面に戻ります。 
 CANCEL ボタンにタッチします。 
 

⑨ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
 
 フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示

されます。 

⑩ はいボタンにタッチし、フラッシュ

ROM 書込みを行います。 

⑪ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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⑫ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
 はいボタンにタッチします。 
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⑫ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
 はいボタンにタッチします。 
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16.6.2.2 (3) 上下軸  ※3 軸スカラの場合 
 

  
 

  
 

  
 

  

② エンコーダー多回転データリセット/コ

ントローラーエラーリセット 
OK ボタンにタッチします。 

③ ユーザーツール取り外し 
動作中干渉する可能性がある場合には、

非常停止状態でユーザーツールを取外

します。 
取外し後、OK ボタンにタッチします。 
 
中止したい場合は CANCEL ボタンに

タッチします。 

④ 非常停止解除 
前項で非常停止にした場合、非常停止を

解除します。(左図は非常停止中画面) 
OK ボタンにタッチします。 

① 軸 No.欄に 3 をソフトウェアテンキーを

使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。 
 

左図は、3 軸スカラで上下軸を選択した

状態。 
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⑤ ジョグまたは手動で初期姿勢に合わせます。 
 (初期姿勢は［16.6 節冒頭］に示す位置

です。) 

 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 OK ボタンにタッチしサーボ ON します。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 Page Up ボタンにタッチします。 

⑥ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のため上下軸をジョグで初期姿

勢に合わせます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。干渉防止のため

上下軸を手動で初期姿勢に合わせます。

非常停止を OFF します。 
 OK ボタンにタッチします。 
 
※ 手順⑦の操作で、軸が本画面に表示され

た方向に移動します。 

⑦ 上下軸のストッパー押付け式アブソ

リュートリセット 
OK ボタンにタッチします。 
 
上下軸がストッパー押付け移動します。 
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⑤ ジョグまたは手動で初期姿勢に合わせます。 
 (初期姿勢は［16.6 節冒頭］に示す位置

です。) 

 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 OK ボタンにタッチしサーボ ON します。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 Page Up ボタンにタッチします。 

⑥ 初期姿勢に移動 
 1. 初期姿勢をジョグで合わせる場合 
 干渉防止のため上下軸をジョグで初期姿

勢に合わせます。 
 OK ボタンにタッチします。 
 2. 初期姿勢を手動で合わせる場合 
 非常停止を ON します。干渉防止のため

上下軸を手動で初期姿勢に合わせます。

非常停止を OFF します。 
 OK ボタンにタッチします。 
 
※ 手順⑦の操作で、軸が本画面に表示され

た方向に移動します。 

⑦ 上下軸のストッパー押付け式アブソ

リュートリセット 
OK ボタンにタッチします。 
 
上下軸がストッパー押付け移動します。 
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⑧ 完了すると初期画面に戻ります。 
CANCEL ボタンにタッチします。 
 

⑩ はいボタンにタッチし、フラッシュ

ROM 書込みを行います。 

⑪ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 

⑨ コントローラー再起動ボタンにタッチ

します。 
 

フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示

されます。 
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⑫ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
はいボタンにタッチします。 
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⑫ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
はいボタンにタッチします。 
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16.7 MSEL- PC/PG/PCF/PGF/PCX/PGX、PSEL  
原点調整／アブソリュートリセット 

 
パラメーターをいつでも戻せるように、実施前にバックアップを行ってください。 
(メインメニューよりファイル－バックアップ－パラメーターによりパラメーターバックアップ

画面を開きファイルに保存してください。) 
 

 

 

 

 

① コントローラーメニューより 
原点調整／アブソリュートリセットを 
選択します。 

 
※ コントローラーにより、アブソリュート

リセットと表示される場合があります。

その場合、それを選択します。 

② 原点調整／アブソリュートリセットを行

う場合にははいボタンを押します。 
 アブソリュートリセットを行わない場合

にはいいえボタンを押します。前の画面

に戻ります。 
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スカラロボットは、工場出荷時にアブソリュートリセットを実施していますので、そのまま運転

することができます。アブソエラー発生時、またはモーター交換などでロボットを分解した場合

は、アブソリュートリセットを実施する必要があります。 

 

軸仕様により原点調整／アブソリュートリセットの方法が異なります(軸仕様に合わせて自動的

に選択されます)。詳細につきましては各章を参照してください。 

ロボット 
型 式 

3N3515-WA、3N4515-WA 
(3 軸アブソ仕様) 

4N3515-WA、4N4515-WA 
(4 軸アブソ仕様) 

J1 軸 
16.7.1.1 原点調整／アブソリュートリセット

手順 
16.7.1.1 原点調整／アブソリュートリセット

手順 

J2 軸 
16.7.1.1 原点調整／アブソリュートリセット

手順 
16.7.1.1 原点調整／アブソリュートリセット

手順 

Z 軸 16.7.2.1 アブソリュートリセット手順 16.7.2.1 アブソリュートリセット手順 

R 軸  
16.7.1.1 原点調整／アブソリュートリセット

手順 

付加軸 16.7.2.1 アブソリュートリセット手順  

【原点位置】 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

注意： アブソリュートリセットを実施しない場合、ロボットの破損や致命的な動作不具合

が生じる可能性があります。 

注意： 原点復帰はメカストッパーに押付ける動作となり、標準の原点位置では上図の原点

復帰姿勢がとれるよう、また、原点復帰動作中に周囲設備などへの干渉がないよう

にしてください。 

 

 

上下軸(Z 軸) 

メカストッパー 

位置 

上下軸(Z 軸) 

原点 

Z 軸 
 

 

J1軸原点 

130 度 

130 度 

J2軸原点 

J2 軸 

メカストッパー 

位置 

J1 軸 

メカストッパー

位置 

J1 軸 
J2 軸 
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スカラロボットは、工場出荷時にアブソリュートリセットを実施していますので、そのまま運転

することができます。アブソエラー発生時、またはモーター交換などでロボットを分解した場合

は、アブソリュートリセットを実施する必要があります。 

 

軸仕様により原点調整／アブソリュートリセットの方法が異なります(軸仕様に合わせて自動的

に選択されます)。詳細につきましては各章を参照してください。 

ロボット 
型 式 

3N3515-WA、3N4515-WA 
(3 軸アブソ仕様) 

4N3515-WA、4N4515-WA 
(4 軸アブソ仕様) 

J1 軸 
16.7.1.1 原点調整／アブソリュートリセット

手順 
16.7.1.1 原点調整／アブソリュートリセット

手順 

J2 軸 
16.7.1.1 原点調整／アブソリュートリセット

手順 
16.7.1.1 原点調整／アブソリュートリセット

手順 

Z 軸 16.7.2.1 アブソリュートリセット手順 16.7.2.1 アブソリュートリセット手順 

R 軸  
16.7.1.1 原点調整／アブソリュートリセット

手順 

付加軸 16.7.2.1 アブソリュートリセット手順  

【原点位置】 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

注意： アブソリュートリセットを実施しない場合、ロボットの破損や致命的な動作不具合

が生じる可能性があります。 

注意： 原点復帰はメカストッパーに押付ける動作となり、標準の原点位置では上図の原点

復帰姿勢がとれるよう、また、原点復帰動作中に周囲設備などへの干渉がないよう

にしてください。 

 

 

上下軸(Z 軸) 

メカストッパー 

位置 

上下軸(Z 軸) 

原点 

Z 軸 
 

 

J1軸原点 

130 度 

130 度 

J2軸原点 

J2 軸 

メカストッパー 

位置 

J1 軸 

メカストッパー

位置 

J1 軸 
J2 軸 
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16.7.1 スカラ J1・J2・R 軸 
 

16.7.1.1 原点調整／アブソリュートリセット手順 

 
スカラ J1・J2・R 軸の場合、以下の手順によりアブソリュートリセットおよび原点調整(原点プ

リセット値自動更新)を行います。 
 

 

 

 
 
 

 
 

注意： OK ボタンにタッチするとすぐに原点復帰動作を開始します。標準の原点位置

は、16.7 MSEL-PCX/PGX/PC/PG/PCF/PGF、PSEL 原点調整／アブソリュートリ

セット手順 冒頭に示す姿勢となります。 
原点復帰動作中に周囲設備などへ干渉があった場合、干渉した位置で原点復帰動作

が完了し、正しい原点位置が取得できません。このとき、衝突や意図する動作がで

きないなど、ロボット・周辺設備などの破損や致命的な動作不具合が生じる可能性

がありますので、原点復帰姿勢がとれるよう、また、原点復帰動作中に周囲設備な

どへの干渉がないようにしてください。 

① 軸 No.欄に軸番号をソフトウェアテン

キーを使って入力し、次へボタンにタッ

チします。 

 

※ 4 軸スカラの場合は 1, 2 または 4、3 軸ス

カラの場合は 1 または 2 が指定可能です。 

(1：J1 軸、2：J2 軸、4：R 軸) 

 

② 原点復帰・アブソリュートリセット 
 OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、コントローラーエラーリセット

からアブソリュートリセットまで順次行

われます。 
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③ 基準姿勢へジョグ 
 ジョグにより指定軸を基準位置近傍へ合

わせます。(基準位置は、［手順⑥の図］

を参照) 
 完了後、OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、指定軸が自動的にサーボ OFF さ

れます。 
 

④ 非常停止 
 非常停止ボタンを押します。 

⑤ 非常停止が入力されると左図の画面にな

ります。 
 戻るボタンにタッチすると、前の画面に

戻ります。 
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③ 基準姿勢へジョグ 
 ジョグにより指定軸を基準位置近傍へ合

わせます。(基準位置は、［手順⑥の図］

を参照) 
 完了後、OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、指定軸が自動的にサーボ OFF さ

れます。 
 

④ 非常停止 
 非常停止ボタンを押します。 

⑤ 非常停止が入力されると左図の画面にな

ります。 
 戻るボタンにタッチすると、前の画面に

戻ります。 
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【基準位置】 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

注意： ツールの配線、配管などが絡まないようにしてください。 

⑥ 原点調整用ジグセット 
 原点調整用ジグ(位置決めジグ)をセット

します。 
 セット完了後、基準姿勢に固定後 OK ボ

タンにタッチします。 
 
※ OK 後、原点プリセット値が自動更新さ

れます。 
 

 

 

原点調整用ジグ(φ4) 
J1 軸 

 

 
原点調整用ジグ(φ4) 

J2 軸 

 

 

 

 

R 軸 

 

 
原点調整用ジグ(φ3) 

D カット面 
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⑦ 原点調整用ジグ取外し、非常停止解除 
 原点調整用ジグ(位置決めジグ)をセット

していた場合は取外します。 
 非常停止ボタンを解除してから OK ボタ

ンにタッチします。 
 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

⑧ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
 フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示

されます。 
 
(参考) 各軸のアブソリュートリセットが完

了した後、まとめてフラッシュ ROM
へ書込むことができます。 

⑨ パラメーターが更新されていますので、

必ずフラッシュ ROM 書込み－>ソフト

ウェアリセットを行ってください。 
 

⑩ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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⑦ 原点調整用ジグ取外し、非常停止解除 
 原点調整用ジグ(位置決めジグ)をセット

していた場合は取外します。 
 非常停止ボタンを解除してから OK ボタ

ンにタッチします。 
 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

⑧ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
 フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示

されます。 
 
(参考) 各軸のアブソリュートリセットが完

了した後、まとめてフラッシュ ROM
へ書込むことができます。 

⑨ パラメーターが更新されていますので、

必ずフラッシュ ROM 書込み－>ソフト

ウェアリセットを行ってください。 
 

⑩ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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⑪ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
 変更したパラメーターを有効にするため

には、ソフトウェアリセットを行います。

はいボタンにタッチします。 
 
 ソフトウェアリセットが終了すると自動

的にメインメニュー画面に戻ります。 
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16.7.2 スカラ Z 軸、バッテリーレスアブソ仕様付加軸、直交軸 
 
16.7.2.1 アブソリュートリセット手順 
 

スカラ Z 軸・バッテリーレスアブソ仕様付加軸・直交軸の場合、以下の手順によりアブソリュー

トリセットを行います。 
 

 
 
 
 

 

 
 

 

 

注意： OK ボタンにタッチするとすぐに原点復帰動作を開始します。標準の原点位置は、

［16.7 節冒頭］に示す姿勢となります。 
原点復帰動作中に周囲設備などへ干渉があった場合、干渉した位置で原点復帰動作

が完了し、正しい原点位置が取得できません。このとき、衝突や意図する動作がで

きないなど、ロボット・周辺設備などの破損や致命的な動作不具合が生じる可能性

がありますので、原点復帰姿勢がとれるよう、また、原点復帰動作中に周囲設備な

どへの干渉がないようにしてください。 

① 軸 No.欄に軸番号をソフトウェアテン

キーを使って入力し、次へボタンにタッ

チします。 
 
※ 軸 No.は以下が指定可能です。 
 MSEL-PCX/PGX ：3(Z 軸)、4(付加軸) 

    (4 は付加軸ありの 
  場合のみ) 

 MSEL-PC/PG/PCF/PGF ：1～4 
 PSEL ：1～2 

② 原点復帰・アブソリュートリセット 
 OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、コントローラーエラーリセット

から停止まで順次行われます。 
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16.7.2 スカラ Z 軸、バッテリーレスアブソ仕様付加軸、直交軸 
 
16.7.2.1 アブソリュートリセット手順 
 

スカラ Z 軸・バッテリーレスアブソ仕様付加軸・直交軸の場合、以下の手順によりアブソリュー

トリセットを行います。 
 

 
 
 
 

 

 
 

 

 

注意： OK ボタンにタッチするとすぐに原点復帰動作を開始します。標準の原点位置は、

［16.7 節冒頭］に示す姿勢となります。 
原点復帰動作中に周囲設備などへ干渉があった場合、干渉した位置で原点復帰動作

が完了し、正しい原点位置が取得できません。このとき、衝突や意図する動作がで

きないなど、ロボット・周辺設備などの破損や致命的な動作不具合が生じる可能性

がありますので、原点復帰姿勢がとれるよう、また、原点復帰動作中に周囲設備な

どへの干渉がないようにしてください。 

① 軸 No.欄に軸番号をソフトウェアテン

キーを使って入力し、次へボタンにタッ

チします。 
 
※ 軸 No.は以下が指定可能です。 
 MSEL-PCX/PGX ：3(Z 軸)、4(付加軸) 

    (4 は付加軸ありの 
  場合のみ) 

 MSEL-PC/PG/PCF/PGF ：1～4 
 PSEL ：1～2 

② 原点復帰・アブソリュートリセット 
 OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、コントローラーエラーリセット

から停止まで順次行われます。 
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③ 完了画面 
 OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

④ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
 フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示

されます。 
 
(参考) 各軸のアブソリュートリセットが完

了した後、まとめてフラッシュ ROM
へ書込むことができます。 

 

⑤ パラメーターが更新されていますので、

必ずフラッシュ ROM 書込み－>ソフト

ウェアリセットを行ってください。 
 

⑥ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が

表示されます。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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⑦ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
 変更したパラメーターを有効にするため

には、ソフトウェアリセットを行います。

はいボタンにタッチします。 
 
 ソフトウェアリセットが終了すると自動

的にメインメニュー画面に戻ります。 
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⑦ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェ

アリセットの画面に変わります。 
 変更したパラメーターを有効にするため

には、ソフトウェアリセットを行います。

はいボタンにタッチします。 
 
 ソフトウェアリセットが終了すると自動

的にメインメニュー画面に戻ります。 
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16.8 バッテリーレスアブソ対応アブソリュートリセット 
 

パラメーターをいつでも戻せるように、実施前にバックアップを行ってください。 
(メインメニューよりファイル－バックアップ－パラメーターによりパラメーターバックアップ

画面を開きファイルに保存してください。) 

 

16.8.1 バッテリーレスアブソ対応 アブソリュートリセット手順 
 
直交軸のアブソリュートリセット：AC サーボモーター仕様 TTA、XSEL-P/Q(V1.52 以降)、

XSEL-R/S/RA/SA、XSEL2-T、XSEL-RX/SX の 5～8 軸(V1.23 以降)、XSEL-RAX/SAX の 5～8
軸(3 軸スカラ仕様時は 4～8 軸)、SSEL(V0.57 以降)、ASEL(V0.45 以降)、XSEL2-TX(軸グルー

プ No.1 の 5～8 軸、および軸グループ No.2 の全軸)の場合、以下の手順によりアブソリュートリ

セットを行います。 
 

 

  
 

  

 

  

① 軸 No.欄に軸番号をタッチパネルテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま 
す。 

 

② アブソリュートリセット 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、エンコーダー多回転データリセット

1 から停止まで順次行われます。 

③ 完了画面 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

注意： 指定軸が原点復帰動作を行います。 
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④ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示さ

れます。 

⑥ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表

示されます。 

⑦ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェア

リセットの画面に変わります。 
 
はいボタンにタッチします。 
 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的 
にメインメニュー画面に戻ります。 

⑤ はいボタンにタッチします。 
 
 
 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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④ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示さ

れます。 

⑥ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表

示されます。 

⑦ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェア

リセットの画面に変わります。 
 
はいボタンにタッチします。 
 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的 
にメインメニュー画面に戻ります。 

⑤ はいボタンにタッチします。 
 
 
 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 

 

MJ0377-8A  16-117  

16.8.2 特殊手順：バッテリーレスアブソ対応シンクロ仕様アブソリュート 
リセット手順 

 
シンクロ仕様アブソリュートリセット：XSEL-P/Q(V1.52 以降)、XSEL-R/S/RA/SA、XSEL-RX/SX
の 5～8 軸(V1.23 以降)、XSEL-RAX/SAX の 5～8 軸(3 軸スカラ仕様時は 4～8 軸)、SSEL(V0.57
以降)、ASEL(V0.45 以降)の場合、以下の手順によりシンクロ仕様のアブソリュートリセットを

行います。 
XSEL2-T/TX の場合、[16.14 シンクロ軸用のアブソリュートリセット：XSEL2-T/TX]の手順で 
行ってください。 

 
本項は［16.5.3特殊手順アブソリュートリセット］の手順のうち、(3)特殊手順アブソリュー

トリセットに相当する部分のみ記したものです。(2)以前および(4)以降の手順は［16.5.3
特殊手順アブソリュートリセット］を参照し、同様に行ってください。 

 
① スレーブ軸のアブソリュートリセットを行います。 
 

  
 

  

 

  

スレーブ軸の軸 No.をタッチパネルテンキーを

使って入力し、次へボタンにタッチします。 
 

OK ボタンにタッチします。 
 
 

OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 
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② マスター軸のアブソリュートリセットを行います。 
 

 
 

  

 

  

 

③ 再度、スレーブ軸のアブソリュートリセットを行います。 
 

  
 

OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、エンコーダー多回転データリセット

1 から停止まで順次行われます。 
 

OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

マスター軸の軸 No.をタッチパネルテンキーを

使って入力し、次へボタンにタッチします。 
 

スレーブ軸の軸 No.をタッチパネルテンキーを

使って入力し、次へボタンにタッチします。 
 

注意： 指定軸が原点復帰動作を行います。 
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② マスター軸のアブソリュートリセットを行います。 
 

 
 

  

 

  

 

③ 再度、スレーブ軸のアブソリュートリセットを行います。 
 

  
 

OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、エンコーダー多回転データリセット

1 から停止まで順次行われます。 
 

OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

マスター軸の軸 No.をタッチパネルテンキーを

使って入力し、次へボタンにタッチします。 
 

スレーブ軸の軸 No.をタッチパネルテンキーを

使って入力し、次へボタンにタッチします。 
 

注意： 指定軸が原点復帰動作を行います。 
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コントローラー再起動ボタンにタッチします。 
フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示されま

す。 

はいボタンにタッチします。 
 
 
 

OK ボタンにタッチします。 
 
 

OK ボタンにタッチします。 
 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 
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フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

フラッシュROM書込み後、ソフトウェアリセッ

トの画面に変わります。 
 
はいボタンにタッチします。 
 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的にメ

インメニュー画面に戻ります。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表示さ

れます。 

フラッシュROM書込み後、ソフトウェアリセッ

トの画面に変わります。 
 
はいボタンにタッチします。 
 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的にメ

インメニュー画面に戻ります。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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16.9 パルスモーター仕様 TTA アブソリュートリセット 
 

パラメーターをいつでも戻せるように、実施前にバックアップを行ってください。 
(メインメニューよりファイル－バックアップ－パラメーターによりパラメーターバックアップ

画面を開きファイルに保存してください。) 

 

16.9.1 パルスモーター仕様 TTA アブソリュートリセット手順 
 
パルスモーター仕様 TTA の場合、以下の手順によりアブソリュートリセットを行います。 

 

  
 

  
 

  
 

① 軸 No.欄に軸番号をタッチパネルテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。 
 

② アブソリュートリセット 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、コントローラーエラーリセットか

らサーボ OFF まで順次行われます。 

③ 完了画面 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

注意： 指定軸が原点復帰動作を行います。 
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④ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示さ

れます。 

⑥ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表

示されます。 

⑦ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェア

リセットの画面に変わります。 
 

はいボタンにタッチします。 
 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的 
にメインメニュー画面に戻ります。 

⑤ はいボタンにタッチします。 
 
 
 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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④ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 
フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示さ

れます。 

⑥ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表

示されます。 

⑦ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェア

リセットの画面に変わります。 
 

はいボタンにタッチします。 
 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的 
にメインメニュー画面に戻ります。 

⑤ はいボタンにタッチします。 
 
 
 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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16.10 直交軸のアブソバッテリー電圧低下警告エラーのリセット 
XSEL-J/K/P/Q/R/S/RA/SA、XSEL2-T、XSEL-PX/QX の 5～6 軸、

XSEL-RX/SX/RAX/SAX の 5～8 軸(3 軸スカラ仕様時は 4～8 軸)、

XSEL2-TX(軸グループ No.1 の 5～8 軸、および軸グループ No.2 の全軸)、

SSEL、ASEL、PSEL コントローラー 
 
No.A03「アブソデータバックアップバッテリー電圧低下警告」(XSEL2-T/TX の場合は No.247)
発生や、エラー未発生でのバッテリー交換の場合には、エンコーダーエラーリセット・ソフトウェ

アリセットを行います。アブソリュートリセット手順の原点復帰などは、やり直す必要はありま

せん。 
下記の手順が終了するまでコントローラーの主電源は ON の状態にしておいてください。 

 
① エラーリセットする軸をすべてサーボ OFF します。 

(ティーチング画面でサーボ ON/OFF、1 軸サーボ OFF～4 軸サーボ OFF ボタンを使用。) 
② エラーリセットする軸のバッテリー交換を行います。 

アブソデータ保持用バッテリーが電圧低下した場合は、電池ユニットごと交換します。 
 

XSEL-K コントローラーは左図の様に電池ユニットを正面パネル

に取付けているボルトを六角レンチで外します。 
そのまま手前に引抜きます。 
新しい電池ユニットに交換します。 
XSEL-K コントローラー以外の電池交換は、［各コントローラーの

取扱説明書］を参照してください。 
 
 
コントローラーメニューよりアブソリュートリセットを選択 
 

 
 

③エンコーダーエラーリセットを行う場合には

はいボタンにタッチします。 
エンコーダーエラーリセットを行わない場合に

はいいえボタンにタッチします。前の画面に戻

ります。 
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④軸 No.入力 
エンコーダーエラーリセットを行う軸 No.を
タッチパネルテンキーを使って入力し ENT ボ

タンで確定させます。 

⑤入力が確定するとカーソルが消えます。再入

力したい場合には軸 No.入力欄をタッチしま

す。 
エンコーダーエラーリセットを続ける場合には

次へボタンにタッチします。 
エンコーダーエラーリセットを中止する場合に

は戻るボタンにタッチします。 
 

⑥エンコーダーエラーリセット 
エンコーダーエラーリセットボタンにタッチ

します。 
CANCEL ボタンにタッチします。 
他の軸もエンコーダーエラーリセットを行う場

合には④～⑥の操作を行ってください。 
終了する場合は戻るボタンを使ってコント

ローラーメニューまで戻ります。 

⑦ソフトウェアリセットを行います。 
ソフトウェアリセットボタンにタッチします。 
以降の操作は［15.3 ソフトウェアリセット］を

参照してください。 
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④軸 No.入力 
エンコーダーエラーリセットを行う軸 No.を
タッチパネルテンキーを使って入力し ENT ボ

タンで確定させます。 

⑤入力が確定するとカーソルが消えます。再入

力したい場合には軸 No.入力欄をタッチしま

す。 
エンコーダーエラーリセットを続ける場合には

次へボタンにタッチします。 
エンコーダーエラーリセットを中止する場合に

は戻るボタンにタッチします。 
 

⑥エンコーダーエラーリセット 
エンコーダーエラーリセットボタンにタッチ

します。 
CANCEL ボタンにタッチします。 
他の軸もエンコーダーエラーリセットを行う場

合には④～⑥の操作を行ってください。 
終了する場合は戻るボタンを使ってコント

ローラーメニューまで戻ります。 

⑦ソフトウェアリセットを行います。 
ソフトウェアリセットボタンにタッチします。 
以降の操作は［15.3 ソフトウェアリセット］を

参照してください。 
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16.11 手首ユニットの原点調整／アブソリュートリセット：

MSEL-PC/PG/PCF/PGF 
 

手首ユニットのアブソリュートリセットは B 軸と T 軸を一連の操作で行います。 
調整の手順にはロボットを動かす項目もありますので、アクチュエーターの動作範囲に 
障害物などがない状態で操作を行ってください。 

 
(1) アブソリュートリセット準備 
 
 

〔アブソリュートリセットに必要なもの〕 
型式：S タイプ用 JG-WUS 

M タイプ用 JG-WUM 
(注) 型式は、アブソリュートリセット用ジグ、ボルト、ピンのセットの型式です。 

 
・アブソリュートリセット用ジグ(S タイプ、M タイプ同一品) 
・ボルト S サイズ ：六角穴付きボルト M6×6 1 本 

M サイズ ：六角穴付きボルト M6×10 1 本 
・ピン S サイズ ：平行ピン B 種φ4 全長 40mm 1 本 

  平行ピン B 種φ3 全長 40mm 2 本 
M サイズ ：平行ピン B 種φ4 全長 40mm 3 本 

 

 

(2) アブソリュートリセット手順 

 

 

 

② 原点調整／アブソリュートリセットを行う

場合にははいボタンにタッチします。 
 

原点調整／アブソリュートリセットを行わ

ない場合にはいいえボタンにタッチしま

す。前の画面に戻ります。 

① コントローラーメニューより 
原点調整／アブソリュートリセットを 
選択します。 
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【基準姿勢】 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

③ 軸 No.欄に軸番号をソフトウェアテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。 

④ 非常停止入力・調整ジグセット 
 

非常停止ボタンを押します。 
ブレーキ解除スイッチを押して、ブレーキ

解除します。 
ジグを使って下図の基準姿勢に固定後、OK
ボタンにタッチします。 
 

※ OK 後、B 軸、T 軸の基準姿勢位置の取得が

行われます。 

非常停止が入力されると左図の画面になりま

す。 
戻るボタンにタッチすると、前の画面に戻りま

す。 

戻
る 



16.
ア
ブ
ソ
リ
ュ
ー
ト
リ
セ
ッ
ト

 

16-126 MJ0377-8A 

 
 

 

 
 
 

 
 
【基準姿勢】 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

③ 軸 No.欄に軸番号をソフトウェアテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。 

④ 非常停止入力・調整ジグセット 
 

非常停止ボタンを押します。 
ブレーキ解除スイッチを押して、ブレーキ

解除します。 
ジグを使って下図の基準姿勢に固定後、OK
ボタンにタッチします。 
 

※ OK 後、B 軸、T 軸の基準姿勢位置の取得が

行われます。 

非常停止が入力されると左図の画面になりま

す。 
戻るボタンにタッチすると、前の画面に戻りま

す。 

戻
る 
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⑤ 調整ジグ取外し・非常停止解除 
 

調整ジグを取外します。 
ブレーキ解除スイッチを戻して、ブレーキ

を有効にします。 
非常停止ボタンを解除してから OK ボタン

にタッチします。 
 
※ OK 後、サーボ ON から座標原点関連デー

タ更新(B,T)まで順次行われます。 

⑥ 完了画面 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

⑦ コントローラー再起動ボタンにタッチしま

す。 
フラッシュ ROM 書込み確認画面が表示さ

れます。 

⑧ パラメーターが更新されていますので、必

ずフラッシュ ROM 書込み－>ソフトウェア

リセットを行ってください。 
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⑨ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表

示されます。 

⑩ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェア

リセットの画面に変わります。 
変更したパラメーターを有効にするために

は、ソフトウェアリセットを行います。 
はいボタンにタッチします。 
 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的

にメインメニュー画面に戻ります。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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⑨ フラッシュ ROM 書込み中は左記画面が表

示されます。 

⑩ フラッシュ ROM 書込み後、ソフトウェア

リセットの画面に変わります。 
変更したパラメーターを有効にするために

は、ソフトウェアリセットを行います。 
はいボタンにタッチします。 
 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的

にメインメニュー画面に戻ります。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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16.12 直交型 6 軸のアブソリュートリセット：RSEL 
 

パラメーターをいつでも戻せるように、実施前にバックアップを行ってください。 
(メインメニューよりファイル－バックアップ－パラメーターによりパラメーターバックアップ

画面を開きファイルに保存してください。) 
 

直交型 6 軸のアブソリュートリセットは、X・Y・Z・R 軸は 1 軸ごと、B・T 軸はセットで行い

ます。 
調整の手順にはロボットを動かす項目もありますので、アクチュエーターの動作範囲に障害物な

どがない状態で操作を行ってください。 
 
 
（1） アブソリュートリセット準備 

 
〔アブソリュートリセットに必要なもの〕 

型式：S タイプ用 JG-WUS 
M タイプ用 JG-WUM 

(注) 型式は、アブソリュートリセット用ジグ、ボルト、ピンのセットの型式です。 
 

・アブソリュートリセット用ジグ(S タイプ、M タイプ同一品) 
・ボルト S サイズ ：六角穴付きボルト M6×6 1 本 

M サイズ ：六角穴付きボルト M6×10 1 本 
・ピン S サイズ ：平行ピン B 種φ4 全長 40mm 1 本 

  平行ピン B 種φ3 全長 40mm 2 本 
M サイズ ：平行ピン B 種φ4 全長 40mm 3 本 

 
（2） アブソリュートリセット手順 

 

  
 

① コントローラーメニューより 
アブソリュートリセットを選択します。 
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軸 No.割付け機能（［15.17 軸 No.割付け］参照）により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、はいボタンタッチ後、軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 

 

  
 

  
 

詳細につきましては、以下の各章を参照してください。 

 

X 軸 ［16.12.1.1 アブソリュートリセット］ 

Y 軸 ［16.12.1.1 アブソリュートリセット］ 

Z 軸 ［16.12.1.1 アブソリュートリセット］ 

R 軸 ［16.12.2.1 アブソリュートリセット］ 

B、T 軸 ［16.12.3.1 アブソリュートリセット］ 

② アブソリュートリセットを行う場合、 
はいボタンにタッチします。 

 
アブソリュートリセットを行わない場合、

いいえボタンにタッチします。 
前の画面に戻ります。 

はいボタンタッチ後、軸グループ選択画面が表

示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
 

軸 No.入力画面が表示されます。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示

されます。 
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軸 No.割付け機能（［15.17 軸 No.割付け］参照）により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、はいボタンタッチ後、軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 

 

  
 

  
 

詳細につきましては、以下の各章を参照してください。 

 

X 軸 ［16.12.1.1 アブソリュートリセット］ 

Y 軸 ［16.12.1.1 アブソリュートリセット］ 

Z 軸 ［16.12.1.1 アブソリュートリセット］ 

R 軸 ［16.12.2.1 アブソリュートリセット］ 

B、T 軸 ［16.12.3.1 アブソリュートリセット］ 

② アブソリュートリセットを行う場合、 
はいボタンにタッチします。 

 
アブソリュートリセットを行わない場合、

いいえボタンにタッチします。 
前の画面に戻ります。 

はいボタンタッチ後、軸グループ選択画面が表

示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 
 

軸 No.入力画面が表示されます。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示

されます。 
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16.12.1 直交型 6 軸 X・Y・Z 軸 
 
16.12.1.1 アブソリュートリセット手順 
 

直交型 6 軸 X・Y・Z 軸の場合、以下の手順によりアブソリュートリセットを行います。 
 

  
 

  
 

   
 
 
 
 

① 軸 No.欄に軸番号をタッチパネルテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。 

③ 干渉回避姿勢へジョグ 

原点復帰移動しても干渉が発生しない姿勢

にジョグで動かします。 
完了後、OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、原点復帰からサーボ OFF まで順次

行われます。 

② コントローラーエラーリセット ～ サー

ボ ON が表示されます。 
OK ボタンにタッチします。 

注意： 指定軸が原点復帰動作を行います。 
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④ 完了画面 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

⑤ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 

ソフトウェアリセットの画面に変わりま

す。 

⑥ ソフトウェアリセットを行います。 

はいボタンにタッチします。 

 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的

にメインメニュー画面に戻ります。 
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④ 完了画面 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

⑤ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 

ソフトウェアリセットの画面に変わりま

す。 

⑥ ソフトウェアリセットを行います。 

はいボタンにタッチします。 

 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的

にメインメニュー画面に戻ります。 
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16.12.2 直交型 6 軸 R 軸 
 
16.12.2.1 アブソリュートリセット手順 
 

直交型 6 軸 R 軸の場合、以下の手順によりアブソリュートリセットを行います。 
 

  
 

  
 

   
 
 
 

① 軸 No.欄に軸番号をタッチパネルテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。 

③ 基準姿勢へジョグ 

ジョグにて指定軸を基準姿勢近傍へ合わせ

ます。 
完了後、OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、指定軸が自動的にサーボ OFF され

ます。 

② コントローラーエラーリセット～サーボ

ON が表示されます。 
OK ボタンにタッチします。 
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【基準姿勢】 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

原点位置 
 

 
 

   
 

   
 

④ 非常停止 

非常停止ボタンを押します。 

⑤ 非常停止が入力されると左図の画面にな

ります。 

ボタンにタッチすると、前の画面に戻

ります。 

回転軸(R 軸) 

位置合わせマークシールを目安
に位置を合わせます。 

位置合わせマークシール 

手首軸(B/T 軸) 
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【基準姿勢】 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

原点位置 
 

 
 

   
 

   
 

④ 非常停止 

非常停止ボタンを押します。 

⑤ 非常停止が入力されると左図の画面にな

ります。 

ボタンにタッチすると、前の画面に戻

ります。 

回転軸(R 軸) 

位置合わせマークシールを目安
に位置を合わせます。 

位置合わせマークシール 

手首軸(B/T 軸) 
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【位置決めジグ取付け】 

マイナスドライバーでストッパーボルトを奥までねじ込んでください。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

   
 

⑥ 位置決め治具取付け 

ブレーキリリース後、位置決めジグを取付

けます。完了後、ブレーキロックしたのち

非常停止ボタンを解除します。 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、サーボ ON からサーボ OFF まで順

次行われます。 
 

⑦ 非常停止 

非常停止ボタンを押します。 

ストッパーボルト 

奥までねじ込む 

注意： 指定軸が原点復帰動作を行います。 
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【位置決めジグ取外し】 

ストッパーボルトの位置を元の位置に戻してください。 
ストッパーボルトの頭を本体の端に合わせてください。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  
 

⑩ 完了画面 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

⑧ 非常停止が入力されると左図の画面にな

ります。 

ボタンにタッチすると、前の画面に戻

ります。 

⑨ 位置決め治具取外し 

位置決めジグを取外します。完了後、非常

停止ボタンを解除します。 
OK ボタンにタッチします。 

元の位置に戻す 
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【位置決めジグ取外し】 

ストッパーボルトの位置を元の位置に戻してください。 
ストッパーボルトの頭を本体の端に合わせてください。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  
 

⑩ 完了画面 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

⑧ 非常停止が入力されると左図の画面にな

ります。 

ボタンにタッチすると、前の画面に戻

ります。 

⑨ 位置決め治具取外し 

位置決めジグを取外します。完了後、非常

停止ボタンを解除します。 
OK ボタンにタッチします。 

元の位置に戻す 
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⑪ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 

ソフトウェアリセットの画面に変わりま

す。 

⑫ ソフトウェアリセットを行います。 

はいボタンにタッチします。 

 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的

にメインメニュー画面に戻ります。 
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16.12.3 直交型 6 軸 B・T 軸 
 
16.12.3.1 アブソリュートリセット手順 
 

直交型 6 軸 B・T 軸の場合、以下の手順によりアブソリュートリセットを行います。 
 

  
 

  
 

   
 
 
 

① 軸 No.欄に軸番号をタッチパネルテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。（B 軸の軸番号を入力します） 

③ 基準姿勢へジョグが表示されます。 

ジョグにて指定軸を基準姿勢近傍へ合わせ

ます。 
完了後、OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、指定軸が自動的にサーボ OFF され

ます。 

② コントローラーエラーリセット → サー

ボ ON が表示されます。 
OK ボタンにタッチします。 
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16.12.3 直交型 6 軸 B・T 軸 
 
16.12.3.1 アブソリュートリセット手順 
 

直交型 6 軸 B・T 軸の場合、以下の手順によりアブソリュートリセットを行います。 
 

  
 

  
 

   
 
 
 

① 軸 No.欄に軸番号をタッチパネルテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。（B 軸の軸番号を入力します） 

③ 基準姿勢へジョグが表示されます。 

ジョグにて指定軸を基準姿勢近傍へ合わせ

ます。 
完了後、OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、指定軸が自動的にサーボ OFF され

ます。 

② コントローラーエラーリセット → サー

ボ ON が表示されます。 
OK ボタンにタッチします。 
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【基準姿勢】 

  

 

 

   
 

   
 

   
 
 

④ 非常停止ボタンを押します。 

⑤ 左図の画面になります。 

ボタンにタッチすると、前の画面に戻

ります。 

⑥ ブレーキリリース後、位置決めジグを取付

けます。 
完了後、OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、アブソリュートリセットが実行さ

れます。 
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【位置決めジグ取付け】 

  
 

   
 

  
 

  
 

⑧ 完了しました が表示されます。 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

⑨ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 

ソフトウェアリセットの画面に変わりま

す。 

⑦ 位置決めジグを取外します。完了後、ブ

レーキロックしたのち非常停止ボタンを

解除します。 
OK ボタンにタッチします。 
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【位置決めジグ取付け】 

  
 

   
 

  
 

  
 

⑧ 完了しました が表示されます。 
OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

⑨ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 

ソフトウェアリセットの画面に変わりま

す。 

⑦ 位置決めジグを取外します。完了後、ブ

レーキロックしたのち非常停止ボタンを

解除します。 
OK ボタンにタッチします。 
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⑩ ソフトウェアリセットを行います。 

はいボタンにタッチします。 

 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的

にメインメニュー画面に戻ります。 
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16.13 手首ユニットのアブソリュートリセット：RSEL 
 
パラメーターをいつでも戻せるように、実施前にバックアップを行ってください。 
(メインメニューよりファイル－バックアップ－パラメーターによりパラメーターバックアップ

画面を開きファイルに保存してください。) 
 

手首ユニットのアブソリュートリセットは、B・T 軸をセットで行います。 
調整の手順にはロボットを動かす項目もありますので、アクチュエーターの動作範囲に障害物な

どがない状態で操作を行ってください。 
 
 

(1) アブソリュートリセット準備 
 

〔アブソリュートリセットに必要なもの〕 
型式：S タイプ用 JG-WUS 

M タイプ用 JG-WUM 
(注) 型式は、アブソリュートリセット用ジグ、ボルト、ピンのセットの型式です。 

 
・アブソリュートリセット用ジグ(S タイプ、M タイプ同一品) 
・ボルト S サイズ ：六角穴付きボルト M6×6 1 本 

M サイズ ：六角穴付きボルト M6×10 1 本 
・ピン S サイズ ：平行ピン B 種φ4 全長 40mm 1 本 

  平行ピン B 種φ3 全長 40mm 2 本 
M サイズ ：平行ピン B 種φ4 全長 40mm 3 本 

 
(2) アブソリュートリセット手順 
 

 
 

 

① コントローラーメニューより 
アブソリュートリセットを選択します。 

② アブソリュートリセットを行う場合、 
はいボタンにタッチします。 

 
アブソリュートリセットを行わない場合、

いいえボタンにタッチします。 
前の画面に戻ります。 
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16.13 手首ユニットのアブソリュートリセット：RSEL 
 
パラメーターをいつでも戻せるように、実施前にバックアップを行ってください。 
(メインメニューよりファイル－バックアップ－パラメーターによりパラメーターバックアップ

画面を開きファイルに保存してください。) 
 

手首ユニットのアブソリュートリセットは、B・T 軸をセットで行います。 
調整の手順にはロボットを動かす項目もありますので、アクチュエーターの動作範囲に障害物な

どがない状態で操作を行ってください。 
 
 

(1) アブソリュートリセット準備 
 

〔アブソリュートリセットに必要なもの〕 
型式：S タイプ用 JG-WUS 

M タイプ用 JG-WUM 
(注) 型式は、アブソリュートリセット用ジグ、ボルト、ピンのセットの型式です。 

 
・アブソリュートリセット用ジグ(S タイプ、M タイプ同一品) 
・ボルト S サイズ ：六角穴付きボルト M6×6 1 本 

M サイズ ：六角穴付きボルト M6×10 1 本 
・ピン S サイズ ：平行ピン B 種φ4 全長 40mm 1 本 

  平行ピン B 種φ3 全長 40mm 2 本 
M サイズ ：平行ピン B 種φ4 全長 40mm 3 本 

 
(2) アブソリュートリセット手順 
 

 
 

 

① コントローラーメニューより 
アブソリュートリセットを選択します。 

② アブソリュートリセットを行う場合、 
はいボタンにタッチします。 

 
アブソリュートリセットを行わない場合、

いいえボタンにタッチします。 
前の画面に戻ります。 
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軸 No.割付け機能（［15.17 軸 No.割付け］参照）により複数軸グループを有効とする軸 No.割付

けを行った場合、はいボタンタッチ後、軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチし、対象とする軸グループ No.を選択してください。 

 

 
 

 
 
 

詳細は、次項［16.13.1.1 アブソリュートリセット手順］を参照してください。 
 
 

はいボタンをタッチします。 
軸グループ選択画面が表示されます。 
軸グループ No.ボタンをタッチします。 

軸 No.入力画面が表示されます。 
 
※ 画面右上に選択した軸グループ No.が表示

されます。 
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16.13.1 手首ユニット B・T 軸 
 
16.13.1.1 アブソリュートリセット手順 
 

手首ユニット B・T 軸の場合、以下の手順によりアブソリュートリセットを行います。 
 

 
 

 
 

 
 
 
 

① 軸 No.欄に軸番号をタッチパネルテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。（B 軸の軸番号を入力します） 

③ 基準姿勢へジョグが表示されます。 

ジョグにて指定軸を基準姿勢近傍へ合わせ

ます。 
完了後、OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、指定軸が自動的にサーボ OFF され

ます。 

② コントローラーエラーリセット → サー

ボ ON が表示されます。 
OK ボタンにタッチします。 
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16.13.1 手首ユニット B・T 軸 
 
16.13.1.1 アブソリュートリセット手順 
 

手首ユニット B・T 軸の場合、以下の手順によりアブソリュートリセットを行います。 
 

 
 

 
 

 
 
 
 

① 軸 No.欄に軸番号をタッチパネルテンキー

を使って入力し、次へボタンにタッチしま

す。（B 軸の軸番号を入力します） 

③ 基準姿勢へジョグが表示されます。 

ジョグにて指定軸を基準姿勢近傍へ合わせ

ます。 
完了後、OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、指定軸が自動的にサーボ OFF され

ます。 

② コントローラーエラーリセット → サー

ボ ON が表示されます。 
OK ボタンにタッチします。 
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【基準姿勢】 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 

 
 

 
 
 

④ 非常停止ボタンを押します。 

⑤ 左図の画面になります。 

ボタンにタッチすると、前の画面に戻

ります。 

⑥ ブレーキリリース後、位置決めジグを取付

けます。 
完了後、OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、アブソリュートリセットが実行さ

れます。 
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【位置決めジグ取付け】 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 
 

 
 

 
 

⑧ 完了しました が表示されます。 

OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

⑨ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 

ソフトウェアリセットの画面に変わりま

す。 

⑦ 位置決めジグを取外します。完了後、ブ

レーキロックしたのち非常停止ボタンを

解除します。 
OK ボタンにタッチします。 
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【位置決めジグ取付け】 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 
 

 
 

 
 

⑧ 完了しました が表示されます。 

OK ボタンにタッチします。 

 
※ OK 後、自動的に軸選択画面へ戻ります。 

⑨ コントローラー再起動ボタンにタッチし

ます。 

ソフトウェアリセットの画面に変わりま

す。 

⑦ 位置決めジグを取外します。完了後、ブ

レーキロックしたのち非常停止ボタンを

解除します。 
OK ボタンにタッチします。 
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⑩ ソフトウェアリセットを行います。 

はいボタンにタッチします。 

 
ソフトウェアリセットが終了すると自動的

にメインメニュー画面に戻ります。 
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16.14 シンクロ軸用のアブソリュートリセット：XSEL2-T/TX 
 

「軸別パラメーターNo.38：エンコーダーABS/INC 種別」がマスター軸=1，スレーブ軸=1 の場合、

以下の手順でシンクロ軸のアブソリュートリセットを行うことができます。 
 

(1) 軸 No.選択画面でマスター軸、またはスレーブ軸を選択すると、シンクロ軸用アブソリュート

リセット画面に遷移します。 
 

  
 
 
 
 
 

 
 

 

 

シンクロ軸用アブソリュートリセット画面

は、左図のように、マスター軸 No.とスレー

ブ軸 No.の両方が表示されます。 
また、メッセージ欄に「調整パラメーター変

更(スレーブ軸)・・・」と表示されます。 
OK ボタンをタッチすると、表示内容を自動

で実行します。 
完了すると、次の画面に遷移します。 
 

左図の画面で、メッセージ欄の内容を実行し

ます。 
完了すると、次の画面に遷移します。 

左図の画面で、メッセージ欄の内容を実行し

ます。 
完了すると、次の画面に遷移します。 

注意：指定軸が原点復帰動作を行います。 
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16.14 シンクロ軸用のアブソリュートリセット：XSEL2-T/TX 
 

「軸別パラメーターNo.38：エンコーダーABS/INC 種別」がマスター軸=1，スレーブ軸=1 の場合、

以下の手順でシンクロ軸のアブソリュートリセットを行うことができます。 
 

(1) 軸 No.選択画面でマスター軸、またはスレーブ軸を選択すると、シンクロ軸用アブソリュート

リセット画面に遷移します。 
 

  
 
 
 
 
 

 
 

 

 

シンクロ軸用アブソリュートリセット画面

は、左図のように、マスター軸 No.とスレー

ブ軸 No.の両方が表示されます。 
また、メッセージ欄に「調整パラメーター変

更(スレーブ軸)・・・」と表示されます。 
OK ボタンをタッチすると、表示内容を自動

で実行します。 
完了すると、次の画面に遷移します。 
 

左図の画面で、メッセージ欄の内容を実行し

ます。 
完了すると、次の画面に遷移します。 

左図の画面で、メッセージ欄の内容を実行し

ます。 
完了すると、次の画面に遷移します。 

注意：指定軸が原点復帰動作を行います。 
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｢完了しました」が表示されます。 

OK ボタンにタッチします。 

 
※OK 後、軸選択画面へ戻ります。 
 

左図の画面で、メッセージ欄の内容を実行し

ます。 
完了すると、次の画面に遷移します。 
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17. ゲートウェイ機能関連 
 

RCゲートウェイ機能が組み込まれた XSEL-P/Q/PX/QX、XSEL-R/S/RX/SX/RXD/SXD コントロー

ラーの場合、次の操作を行えます。 
 XSEL 内の RC ポジションデータの編集 
 RC 軸のモニター 

 
17.1 XSEL 内 RC ポジションデータの編集 

 
17.1.1 RC ポジションデータ作成 

 
XSEL コントローラーに設定する RC ポジションデータの編集を行います。 

 

 

 

 

 

メニュー画面で RC ボタンをタッチします。 

RC メニュー画面で編集ボタンをタッチしま

す。 
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【RC ティーチ画面内の表示項目】 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①軸 No. 
編集中の軸 No.を表示します。 

②現在位置 
アクチュエーターの現在位置〔mm〕を表示します。 

ポジション編集を行う RC 軸 No.を、該当の 
ボタンをタッチして選択してください。 
戻るボタンをタッチした場合は、RC 編集 
メニュー画面に戻ります。 
 

RC 編集メニュー画面でティーチボタンをタッ

チします。 

①軸 No. ②現在位置 ③軸ステータス 

④アラーム 

⑤ポジション No. 

⑥ポジションデータ 

⑦インチング設定 
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【RC ティーチ画面内の表示項目】 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①軸 No. 
編集中の軸 No.を表示します。 

②現在位置 
アクチュエーターの現在位置〔mm〕を表示します。 

ポジション編集を行う RC 軸 No.を、該当の 
ボタンをタッチして選択してください。 
戻るボタンをタッチした場合は、RC 編集 
メニュー画面に戻ります。 
 

RC 編集メニュー画面でティーチボタンをタッ

チします。 

①軸 No. ②現在位置 ③軸ステータス 

④アラーム 

⑤ポジション No. 

⑥ポジションデータ 

⑦インチング設定 
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③軸ステータス 
アクチュエーターのステータスを表示します。 

SV ：サーボ ON 時点灯 
MOVE ：移動中時点灯 
PEND ：位置決め完了時点灯 
HEND ：原点復帰完了時点灯 
EMG ：非常停止時点灯 

④アラーム 
アラームコードを表示します。 
AL ボタンをタッチすると、編集中の軸のアラームリセットを行います。 

⑤ポジション No. 
ポジション No.を表示します。 

⑥ポジションデータ 
目標位置(mm) 

アクチュエーターの移動する目標位置を指定します。 
絶対座標指定：アクチュエーターの原点からの距離 
相対座標指定：現在位置からの相対量(移動量) 
目標位置が絶対座標指定、相対座標指定(※)かは SEL 言語の命令で決定されます。 
(例：RMVP 命令の場合→絶対座標指定、RMPI 命令の場合→相対座標指定) 

速度(mm/s) 
アクチュエーターを移動させる時の速度を指定します。 

加減速度(G) 
アクチュエーターを移動させる時の加減速度を指定します。 
加速度・減速度別々の設定はできません。 

押付け(%) 
押付け動作(RPUS 命令)時の電流制限値を指定します。押付けしない時は 0 を指定します。 

位置決幅(mm) 
目標位置からどれだけ手前で位置決め完了とするかを指定します。 
押付け動作(RPUS 命令)の場合は、目標位置からの最大押込み量を指定してください。 

⑦インチング設定 
インチング動作時の距離(ジョグボタンを 1 回押すごとの移動距離)と位置決め幅を指定します

(単位 mm)。 
 

【各タッチパネルボタンの説明】 
 

クリアー ：表示中のポジションデータをクリアーします。 
 
 
 
 
取込 ：現在位置を目標位置に取込みます。 
Jog/Inc ：ジョグ実行時の動作を切替えます(ジョグ/インチング)。 
アラームリセット ：指定軸のアラームリセットを行います。 
連続移動 ：連続移動を行います。 

 

注意： 本ファンクションを実行した時点で、ポジションデータが 
クリアーされますのでご注意ください。 
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【ポジションデータの追加・変更】 
 

まず、追加・変更したいポジション No.を指定します。最初に画面を開いたときはポジション No.
入力欄にカーソルが点滅しています。(点滅していない場合はポジション No.入力欄をタッチして

ください。) 
 
 
 
 

 

 

 

 
 

※ ポジション No.は、画面上の Page Up / Page Dn ボタンでも変更できます。 

キーボードボタンをタッチし、タッチパネルテ

ンキーを表示させポジション No.を入力しま

す。 

ポジション No.をタッチパネルテンキーで入力

したい場合は数字部分をタッチします。入力内

容はタッチパネルテンキー上部の BOX に表示

されます。 
入力数字を確定したい場合は ENT をタッチし

ます。タッチパネルテンキーが閉じられ、指定

したポジション No.のデータが表示されます。 
入力をやり直したい場合には ESC をタッチし

ます。入力自体も取りやめたい場合は再度 ESC
をタッチし、タッチパネルテンキーを閉じます。 

注意：ポジションデータは XSEL と異なり No.0 から始まります。 
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【ポジションデータの追加・変更】 
 

まず、追加・変更したいポジション No.を指定します。最初に画面を開いたときはポジション No.
入力欄にカーソルが点滅しています。(点滅していない場合はポジション No.入力欄をタッチして

ください。) 
 
 
 
 

 

 

 

 
 

※ ポジション No.は、画面上の Page Up / Page Dn ボタンでも変更できます。 

キーボードボタンをタッチし、タッチパネルテ

ンキーを表示させポジション No.を入力しま

す。 

ポジション No.をタッチパネルテンキーで入力

したい場合は数字部分をタッチします。入力内

容はタッチパネルテンキー上部の BOX に表示

されます。 
入力数字を確定したい場合は ENT をタッチし

ます。タッチパネルテンキーが閉じられ、指定

したポジション No.のデータが表示されます。 
入力をやり直したい場合には ESC をタッチし

ます。入力自体も取りやめたい場合は再度 ESC
をタッチし、タッチパネルテンキーを閉じます。 

注意：ポジションデータは XSEL と異なり No.0 から始まります。 
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次に、入力したい項目の入力部分にカーソルを表示させます。カーソル表示方法は入力したい項目

の入力部分(背景の白色部分。目標位置(mm)の場合は赤枠で囲んだ部分)をタッチします。 
 

 

 

 
 
 
 
 
 

 

カーソルが表示されている状態でキーボード

ボタンをタッチし、タッチパネルテンキーを表

示させ数値を入力します。 

目標位置(mm)に 50 を入力したい場合、 
キーボードボタンをタッチし、タッチパネルテ

ンキーを表示させ、タッチパネルテンキーで 
5 0 ENT とタッチします。 

正しく受付けられると速度(mm/s)へカーソル

が移動します。 
続いて、速度(mm/s)、加減速度(G)、押付け

(%)、位置決幅(mm)を入力します。 

既に入力済みのデータを消す場合、タッチパネ

ルテンキーCLR ENT で消去させます。 

注意：TB-03 では、入力範囲のチェックを行っていません。お使いの RC アクチュエーターのス

ペックをご確認の上、データを入力してください。 
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【データの転送】 
 

 

 
 
 
 
 

 

 
【データのクリアー】 
 

 

 

データの入力後、タッチパネルの書き込みボタ

ンをタッチして、入力したポジションデータを

コントローラーへ書込みます。 

コントローラーへの転送が完了すると、ポジ

ション No.はインクリメントされ次のデータの

入力画面を表示します。 

表示中ポジション No.のデータを削除したい場

合は、タッチパネルのクリアーボタンをタッチ

します。 

注意：入力したデータは、上記操作を行うまではコントローラーには書込まれません。 
上記操作を行わずにポジション No.を変更した場合は、変更前のデータとなります。 
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【データの転送】 
 

 

 
 
 
 
 

 

 
【データのクリアー】 
 

 

 

データの入力後、タッチパネルの書き込みボタ

ンをタッチして、入力したポジションデータを

コントローラーへ書込みます。 

コントローラーへの転送が完了すると、ポジ

ション No.はインクリメントされ次のデータの

入力画面を表示します。 

表示中ポジション No.のデータを削除したい場

合は、タッチパネルのクリアーボタンをタッチ

します。 

注意：入力したデータは、上記操作を行うまではコントローラーには書込まれません。 
上記操作を行わずにポジション No.を変更した場合は、変更前のデータとなります。 
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【アラームリセット】 
 

 

 

 

タッチパネルのはいボタンをタッチするとコ

ントローラーへデータが転送されます。 

クリアーが成功すると同じポジション No.の
データ(クリアー後)が表示されます。 

編集中の RC 軸のアラームリセットを行う場合

は、AL ボタンをタッチしてください。 
任意の RC 軸のアラームリセットを行う場合

は、アラームリセットボタンを押してくださ

い。 
 

指定軸のみアラームリセットを行う場合は、軸

No.を設定します。 
カーソルが表示されている状態でキーボード

ボタンをタッチし、タッチパネルテンキーを表

示させ数値を入力します。 
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指定軸のみアラームリセットする場合は、 
指定軸ボタンをタッチします。 
全 RC 軸のアラームリセットを行う場合は、 
全軸ボタンをタッチします。 

はいボタンをタッチします。 
いいえボタンをタッチすると、RC アラームリ

セット画面に戻ります。 
 

アラームリセットが完了すると、この画面が表

示されます。 
OK ボタンをタッチすると、RC アラームリセッ

ト画面に戻ります。 



17.
ゲ
ー
ト
ウ
ェ
イ
機
能
関
連

 

17-8 MJ0377-8A 

 
 

 

 

 

 
 

指定軸のみアラームリセットする場合は、 
指定軸ボタンをタッチします。 
全 RC 軸のアラームリセットを行う場合は、 
全軸ボタンをタッチします。 

はいボタンをタッチします。 
いいえボタンをタッチすると、RC アラームリ

セット画面に戻ります。 
 

アラームリセットが完了すると、この画面が表

示されます。 
OK ボタンをタッチすると、RC アラームリセッ

ト画面に戻ります。 
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17.1.2 ティーチングによる RC ポジションデータの入力 
 

RC ポジションデータの入力方法としてティーチング(RC アクチュエーターを任意の位置へ移動

させ、その RC アクチュエーターの現在位置をデータとして取込む方法)があります。 
RC アクチュエーターを任意の位置に移動させる方法には、ジョグ操作・インチング操作、サー

ボ OFF 状態での手動移動(ダイレクトティーチ)があります。 
ティーチングの基本的な流れは、下記の様になります。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①アクチュエーターを移動させます。(ジョグ操作・インチング操作・サーボ OFF
状態での手動移動(ダイレクトティーチ)) 
データ入力するポジション No.を選定します。 

②RC アクチュエーターの現在位置をティーチング画面へ取込みます。 

③データをコントローラーへ転送します。 
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(1) サーボ ON/OFF 操作 
RC アクチュエーターのサーボ ON/OFF を行います。 
単軸での操作のみ可能です。 

 

 
 

 

 

(2) 原点復帰操作 
インクリメンタルエンコーダー仕様の RC アクチュエーターの場合は、電源投入後またはソフト

ウェアリセット後、ティーチング前に原点復帰を行う必要があります。 
単軸での操作のみ可能です。 

 

 
 

サーボ ON/OFF ボタンをタッチします。 
サーボ ON/OFF ボタンの背景色変化後 
0 軸サーボ ON ボタンをタッチし、サーボ ON
状態にします。 
(サーボ OFF 状態にする場合は、 
サーボ ON/OFF ボタンをタッチし、 
サーボ ON/OFF ボタンの背景色変化後 
0 軸サーボ OFF ボタンをタッチします。) 
サーボ ON/OFF の状態は軸ステータス表示部

『SV』の点灯(サーボ ON)/消灯(サーボ OFF)
で確認できます。 

サーボ ON にします。 
原点復帰ボタンをタッチします。 
原点復帰ボタンの背景色変化後 0軸移動ボタン

をタッチし、原点復帰を行います。 
原点復帰が完了した場合は軸ステータス表示部

『HEND』が点灯されます。 
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(1) サーボ ON/OFF 操作 
RC アクチュエーターのサーボ ON/OFF を行います。 
単軸での操作のみ可能です。 

 

 
 

 

 

(2) 原点復帰操作 
インクリメンタルエンコーダー仕様の RC アクチュエーターの場合は、電源投入後またはソフト

ウェアリセット後、ティーチング前に原点復帰を行う必要があります。 
単軸での操作のみ可能です。 

 

 
 

サーボ ON/OFF ボタンをタッチします。 
サーボ ON/OFF ボタンの背景色変化後 
0 軸サーボ ON ボタンをタッチし、サーボ ON
状態にします。 
(サーボ OFF 状態にする場合は、 
サーボ ON/OFF ボタンをタッチし、 
サーボ ON/OFF ボタンの背景色変化後 
0 軸サーボ OFF ボタンをタッチします。) 
サーボ ON/OFF の状態は軸ステータス表示部

『SV』の点灯(サーボ ON)/消灯(サーボ OFF)
で確認できます。 

サーボ ON にします。 
原点復帰ボタンをタッチします。 
原点復帰ボタンの背景色変化後 0軸移動ボタン

をタッチし、原点復帰を行います。 
原点復帰が完了した場合は軸ステータス表示部

『HEND』が点灯されます。 
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(3) アクチュエーターの移動 
①ジョグ操作 

RC アクチュエーターのジョグ操作を行います。 
単軸での操作のみ可能です。 

 

 
②インチング操作 

RC アクチュエーターのインチング操作を行います。 
単軸での操作のみ可能です。 

 

 

 

サーボ ON にします。 
0 軸ジョグ＋または 0 軸ジョグ－ボタンをタッ

チしてアクチュエーターを任意の位置へ移動さ

せます。(＋は座標プラス方向、－はマイナス方

向の移動を表します。) 

Inc ボタンを直接タッチして、Inc ボタン選択状

態にします。 
 

インチング距離(ジョグボタンを 1 回タッチす

るごとの移動距離)を設定します。 
「Inc」横の入力部分にカーソルを表示させ、 
キーボードボタンをタッチしてタッチパネル

テンキーを開き数値入力し ENT をタッチしま

す。 
数値入力範囲は 0.01～1.00 です。(単位：mm) 
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サーボ ON にします。 
サーボ ON/OFF の状態は軸ステータス表示部

『SV』の点灯(サーボ ON)/消灯(サーボ OFF)
で確認できます。 

0 軸ジョグ＋または 0 軸ジョグ－ボタンをタッ

チしてアクチュエーターを任意の位置へ移動さ

せます。(＋は座標プラス方向、－はマイナス方

向の移動を表します。) 

位置決め幅を設定します。(インチング移動量か

らどれだけ手前で位置決め完了とするか設定)  
「Inp」横の入力部分にカーソルを表示させ、 
キーボードボタンをタッチしタッチパネルテ

ンキーを開き数値入力し ENT をタッチします。 
数値入力範囲は 0.01～9999.99 です。(単位：

mm) 



17.
ゲ
ー
ト
ウ
ェ
イ
機
能
関
連

 

17-12 MJ0377-8A 

 

 

 
 

 

 

サーボ ON にします。 
サーボ ON/OFF の状態は軸ステータス表示部

『SV』の点灯(サーボ ON)/消灯(サーボ OFF)
で確認できます。 

0 軸ジョグ＋または 0 軸ジョグ－ボタンをタッ

チしてアクチュエーターを任意の位置へ移動さ

せます。(＋は座標プラス方向、－はマイナス方

向の移動を表します。) 

位置決め幅を設定します。(インチング移動量か

らどれだけ手前で位置決め完了とするか設定)  
「Inp」横の入力部分にカーソルを表示させ、 
キーボードボタンをタッチしタッチパネルテ

ンキーを開き数値入力し ENT をタッチします。 
数値入力範囲は 0.01～9999.99 です。(単位：

mm) 
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③サーボ OFF 状態での手動移動(ダイレクトティーチ) 
 

 
 
 

 

 
 

サーボ ON/OFF ボタンをタッチします。 
サーボ ON/OFF ボタンの背景色変化後 
0 軸サーボ OFF ボタンをタッチし、サーボ OFF
状態にします。 
サーボ ON/OFF の状態は軸ステータス表示部

『SV』の点灯(サーボ ON)/消灯(サーボ OFF)
で確認できます。 
任意の位置へ RC アクチュエーターを手動で動

かします。(非常停止中は画面の背景色は赤くな

ります) 

非常停止ボタンを押すと非常停止画面になりま

す。 
 
戻るボタンをタッチして RC ティーチ画面に戻

ります。 

警告： 
手動による移動は、必ず非常停止ボタンが押

されている状態で行ってください。 
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(4) 現在位置をデータとして取込み 
決定された RC アクチュエーターの位置をポジションデータとしてティーチング画面に取込みま

す。 
 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

現在位置の取込み先のポジション No.を設定し

ます。 

取込ボタンをタッチすると、取込み先の目標位

置に現在位置が取込まれます。 

注意：  現在位置を目標位置に取込むには、原点復帰完了状態でなければなりません。軸

ステータス表示部の『HEND』が点灯しているのを確認後、実行してください。

原点復帰前に実行した場合は、[(9E2)原点復帰未完了時ティーチ禁止エラー]

が表示され、現在位置を取込むことができません。 
  書き込みボタンをタッチしないかぎり、コントローラーへの書込みは行われま

せん。 
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(4) 現在位置をデータとして取込み 
決定された RC アクチュエーターの位置をポジションデータとしてティーチング画面に取込みま

す。 
 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

現在位置の取込み先のポジション No.を設定し

ます。 

取込ボタンをタッチすると、取込み先の目標位

置に現在位置が取込まれます。 

注意：  現在位置を目標位置に取込むには、原点復帰完了状態でなければなりません。軸

ステータス表示部の『HEND』が点灯しているのを確認後、実行してください。

原点復帰前に実行した場合は、[(9E2)原点復帰未完了時ティーチ禁止エラー]

が表示され、現在位置を取込むことができません。 
  書き込みボタンをタッチしないかぎり、コントローラーへの書込みは行われま

せん。 
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(5) コントローラーへの転送 
 

 
 

 
 

データの入力後、タッチパネルの書き込みボタ

ンをタッチしてコントローラーへデータを転送

します。 

コントローラーへの転送が完了すると、ポジ

ション No.はインクリメントされ次のデータの

入力画面を表示します。 
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(6) 位置確認 
ティーチングしたポジションデータへ RC アクチュエーターを移動させ、位置確認ができます。 
 
①移動 

コントローラーへ転送したポジションデータへ、RC アクチュエーターを移動させます。 
 

 
 

 
 

移動させたいポジション No.を設定します。 
 

サーボ ON にします。 
原点復帰をします。 
 
移動ボタンをタッチします。 
移動ボタンの背景色変化後 0 軸 移動ボタンを

タッチすると、軸が移動を開始します。 
途中で停止させる場合は停止ボタンをタッチ

します。 
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(6) 位置確認 
ティーチングしたポジションデータへ RC アクチュエーターを移動させ、位置確認ができます。 
 
①移動 

コントローラーへ転送したポジションデータへ、RC アクチュエーターを移動させます。 
 

 
 

 
 

移動させたいポジション No.を設定します。 
 

サーボ ON にします。 
原点復帰をします。 
 
移動ボタンをタッチします。 
移動ボタンの背景色変化後 0 軸 移動ボタンを

タッチすると、軸が移動を開始します。 
途中で停止させる場合は停止ボタンをタッチ

します。 
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②連続移動 
コントローラーへ転送したポジションデータの位置へ、RC アクチュエーターを連続移動させ

ます。 
 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

最初に移動させたいポジション No.を設定しま

す。 
 

連続移動ボタンをタッチして、連続移動モード

にします。 

サーボ ON にします。 
原点復帰をします。 
 
移動ボタンをタッチします。移動ボタンの背景

色変化後 0 軸 移動(＋)または 0 軸 移動(－)ボ

タンをタッチすると、軸が移動を開始します。 
途中で停止させる場合は停止ボタンをタッチ

します。 
 

注意： 0 軸 移動(＋) 0 軸 移動(－)ボタンをタッチしてから、移動開始までに数秒かか

る場合がありますのでご注意ください。(移動開始までの時間はポジションデータ

登録数により異なります。) 
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17.1.3 RC ポジションデータの削除 
 

選択された軸 No.とポジション No.のポジションデータを削除します。 
 

 

 

 

 

 

 

メニュー画面で、RC ボタンをタッチします。 

編集ボタンをタッチします。 

クリアーボタンをタッチします。 
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17.1.3 RC ポジションデータの削除 
 

選択された軸 No.とポジション No.のポジションデータを削除します。 
 

 

 

 

 

 

 

メニュー画面で、RC ボタンをタッチします。 

編集ボタンをタッチします。 

クリアーボタンをタッチします。 
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「軸 No.」「ポジション No.」の入力部分にタッチすると、タッチした項目にカーソルが表示され

ます。 
カーソルが表示されている状態でキーボードボタンをタッチして、タッチパネルテンキーを表示

させ数値を入力します。 
タッチパネルテンキーで入力したい場合は数字部分をタッチします。入力内容はタッチパネルテ

ンキー上部の BOX に表示されます。入力数字を確定したい場合は ENT をタッチします。タッチ

パネルテンキーが閉じられ、カーソルが次の入力欄に移動します。 
入力をやり直したい場合には ESC をタッチします。入力自体も取りやめたい場合は再度 ESC を

タッチし、タッチパネルテンキーを閉じます。 
 

ポジション削除する軸 No.とポジション No.の
範囲を入力して、クリアーボタンをタッチしま

す。 
全ポジションデータをクリアーしたい場合は、 
全クリアーボタンをタッチします。 
キャンセルボタンをタッチした場合は、RC 編

集メニュー画面に戻ります。 
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はいボタンをタッチします。 
いいえボタンをタッチすると、RC ポジション

クリアー画面に戻ります。 
 

ポジションクリアーが完了すると、この画面が

表示されます。 
OK ボタンをタッチすると、RC ポジションクリ

アー画面に戻ります。 

キャンセルボタンをタッチします。 

戻るボタンをタッチします。 
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はいボタンをタッチします。 
いいえボタンをタッチすると、RC ポジション

クリアー画面に戻ります。 
 

ポジションクリアーが完了すると、この画面が

表示されます。 
OK ボタンをタッチすると、RC ポジションクリ

アー画面に戻ります。 

キャンセルボタンをタッチします。 

戻るボタンをタッチします。 
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戻るボタンをタッチします。 

フラッシュ ROM へ書込む場合ははいボタンを

タッチしてください。 
フラッシュ ROM へ書込まない場合はいいえボ

タンをタッチしてください。 

フラッシュ ROM 書込みが完了すると、この画

面が表示されます。 
OK ボタンをタッチすると、RC メニュー画面に

戻ります。 

フラッシュ ROM 書込み中は'FROM 書き込み

中．．．'が点滅します。 
 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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17.2 RC アクチュエーターのモニター 
 

RC アクチュエーターのステータス、現在位置、アラームコードを表示します。 
 

 

 

 

 

 

メニュー画面で、RC ボタンをタッチします。 

モニターボタンをタッチします。 

モニターする RC 軸 No.を、該当のボタンをタッ

チして選択してください。 
戻るボタンをタッチした場合は、RC メニュー

画面に戻ります。 
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17.2 RC アクチュエーターのモニター 
 

RC アクチュエーターのステータス、現在位置、アラームコードを表示します。 
 

 

 

 

 

 

メニュー画面で、RC ボタンをタッチします。 

モニターボタンをタッチします。 

モニターする RC 軸 No.を、該当のボタンをタッ

チして選択してください。 
戻るボタンをタッチした場合は、RC メニュー

画面に戻ります。 
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①現在位置〔mm〕を表示します。 
②アクチュエーターのステータスを表示します。 

SV ：サーボ ON 時点灯 
MOVE ：移動中時点灯 
PEND ：位置決め完了時点灯 
HEND ：原点復帰完了時点灯 
EMG ：非常停止時点灯 

③アラームコードを表示します。 
AL ボタンをタッチすると、表示中の軸のアラームリセットを行います。 

④Page Up / Page Dn ボタンをタッチすると、⑦に表示される項目が切替わります。 
⑤アラームリセットボタンをタッチすると、RC アラームリセット画面を表示します。 
⑥全軸アラームリセットボタンをタッチすると、すべての軸のアラームリセットを行います。 
⑦アクチュエーターおよび、RC コントローラーのステータスを表示します。 

① ② 

③ 

⑦ 

④ 

⑤ 

⑥ 
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【アラームリセット】 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

はいボタンをタッチします。 
いいえボタンをタッチすると、RC モニター画

面に戻ります。 

アラームリセットが完了すると、この画面が表

示されます。 
OK ボタンをタッチすると、RC モニター画面に

戻ります。 

表示中の RC 軸のアラームリセットを行う場合

は AL ボタンをタッチします。 
任意の RC 軸のアラームリセットを行う場合は

アラームリセットボタンをタッチします。 
全 RC 軸のアラームリセットを行う場合は 
全軸アラームリセットボタンをタッチします。 
 

RC モニター画面でアラームリセットボタンを

タッチした場合は、RC アラームリセット画面

が表示されます。 
アラームリセットする軸 No.を設定し、指定軸

ボタンをタッチします。 
全軸ボタンをタッチすると、全 RC 軸のアラー

ムリセットを行います。 
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【アラームリセット】 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

はいボタンをタッチします。 
いいえボタンをタッチすると、RC モニター画

面に戻ります。 

アラームリセットが完了すると、この画面が表

示されます。 
OK ボタンをタッチすると、RC モニター画面に

戻ります。 

表示中の RC 軸のアラームリセットを行う場合

は AL ボタンをタッチします。 
任意の RC 軸のアラームリセットを行う場合は

アラームリセットボタンをタッチします。 
全 RC 軸のアラームリセットを行う場合は 
全軸アラームリセットボタンをタッチします。 
 

RC モニター画面でアラームリセットボタンを

タッチした場合は、RC アラームリセット画面

が表示されます。 
アラームリセットする軸 No.を設定し、指定軸

ボタンをタッチします。 
全軸ボタンをタッチすると、全 RC 軸のアラー

ムリセットを行います。 
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17.3 ユーザーデータ保持メモリーの初期化 
 

17.3.1 内容 
 

I/O パラメーターNo.502「RC ゲートウェイポジションデータ定義用最大軸 No.」、503「RC ゲー

トウェイポジションデータ定義用ポジションデータ点数」を変更し、フラッシュ ROM 書込み後

にソフトウェアリセットを行うと、(6A1)「UBM データ構成変更エラー」が発生します。 
エラーが発生したらユーザーデータ保持メモリーの初期化が必要です。 
 
 
 
 
 

 
 

17.3.2 操作説明 
 

 

 

 

 

コントローラーボタンをタッチします。 
 

メモリー初期化ボタンをタッチします。 
 

注意： ユーザーデータ保持メモリーの初期化を行うと、RC 軸ポジションデータがすべて

クリアーされます。 
TB-03、または、XSEL 用パソコン対応ソフトで RC ポジションデータのバックアッ

プを取ってください。 
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ユーザーデータ保持メモリーボタンをタッチ

します。 
 

はいボタンをタッチします。 
いいえボタンをタッチすると、メモリー初期化

メニュー画面に戻ります。 

ユーザーデータ保持メモリー初期化が完了する

と、この画面が表示されます。 
OK ボタンをタッチすると、メモリー初期化メ

ニュー画面に戻ります。 

戻るボタンをタッチします。 
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ユーザーデータ保持メモリーボタンをタッチ

します。 
 

はいボタンをタッチします。 
いいえボタンをタッチすると、メモリー初期化

メニュー画面に戻ります。 

ユーザーデータ保持メモリー初期化が完了する

と、この画面が表示されます。 
OK ボタンをタッチすると、メモリー初期化メ

ニュー画面に戻ります。 

戻るボタンをタッチします。 
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フラッシュ ROM へ書込む場合ははいボタンを

タッチしてください。 
フラッシュ ROM へ書込まない場合はいいえボ

タンをタッチしてください。 

フラッシュ ROM 書込みが完了すると、この画

面が表示されます。 
OK ボタンをタッチすると、メインメニュー画

面に戻ります。 

フラッシュ ROM 書込み中は'FROM 書き込み

中．．．'が点滅します。 
 

メニューへボタンをタッチします。 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを

切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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18. 拡張モーション制御機能 
 

XSEL-RA/SA/RAX/SAX/RAXD/SAXD コントローラーの場合、次の操作を行うことができます。 
 拡張モーション制御ポジションデータの編集 
 拡張モーション制御軸のモニター 

 
18.1 拡張モーション制御ポジションデータの編集 

 
18.1.1 拡張モーション制御ポジションデータ作成 

 
拡張モーション制御ポジションデータの編集を行います。 

 

 
 

 
 

メニュー画面で拡張モーションボタンをタッ

チします。 

拡張モーションメニュー画面で編集ボタンを

タッチします。 
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【拡張モーションティーチ画面内の表示項目】 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①軸 No. 
編集中の軸 No.を表示します。 

②現在位置 
アクチュエーターの現在位置〔mm〕を表示します。 

ポジション編集を行う拡張モーション制御軸

No.を、該当のボタンをタッチして選択してくだ

さい。 
戻るボタンをタッチした場合は、拡張モーショ

ン編集メニュー画面に戻ります。 
 

拡張モーション編集メニュー画面でティーチ

ボタンをタッチします。 

①軸 No. ②現在位置 ③軸ステータス 

④アラーム 

⑤ポジション No. 

⑥ポジションデータ 

⑦インチング設定 
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【拡張モーションティーチ画面内の表示項目】 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①軸 No. 
編集中の軸 No.を表示します。 

②現在位置 
アクチュエーターの現在位置〔mm〕を表示します。 

ポジション編集を行う拡張モーション制御軸

No.を、該当のボタンをタッチして選択してくだ

さい。 
戻るボタンをタッチした場合は、拡張モーショ

ン編集メニュー画面に戻ります。 
 

拡張モーション編集メニュー画面でティーチ

ボタンをタッチします。 

①軸 No. ②現在位置 ③軸ステータス 

④アラーム 

⑤ポジション No. 

⑥ポジションデータ 

⑦インチング設定 
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③軸ステータス 
アクチュエーターのステータスを表示します。 

SV ：サーボ ON 時点灯 
MOVE ：移動中時点灯 
PEND ：位置決め完了時点灯 
HEND ：原点復帰完了時点灯 

④アラーム 
アラームコードを表示します。 

RC ：RC 軸アラームコード 
 （RC コントローラー内で発生したアラームのアラームコードを表示） 
AX ：軸関連アラームコード 
 （XSEL コントローラー内で発生したアラームのアラームコードを表示） 

⑤ポジション No. 
ポジション No.を表示します。 

⑥ポジションデータ 
目標位置(mm) 

アクチュエーターの移動する目標位置を指定します。 
速度(mm/s) 

アクチュエーターを移動させる時の速度を指定します。 
加速度(G) 

アクチュエーターを移動させる時の加速度を指定します。 
減速度(G) 

アクチュエーターを移動させる時の減速度を指定します。 
位置決幅(mm) 

目標位置からどれだけ手前で位置決め完了とするかを指定します。 
⑦インチング設定 

インチング操作時の距離(ジョグボタンを 1 回押すごとの移動距離)を指定します(単位 mm)。 
 

【各タッチパネルボタンの説明】 
 

クリアー ：表示中のポジションデータをクリアーします。 
 

 
 
 

取込 ：現在位置を目標位置に取込みます。 
Jog/Inc ：ジョグ実行時の動作を切替えます(ジョグ/インチング)。 
ジョグ速度 ：ジョグ実行時の速度を指定します。 
連続移動 ：連続移動を行います。 

 

注意： 本ファンクションを実行した時点で、ポジションデータがク

リアーされますのでご注意ください。 
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【ポジションデータの追加・変更】 
 

まず、追加・変更したいポジション No.を指定します。最初に画面を開いたときはポジション No.
入力欄にカーソルが点滅しています。(点滅していない場合はポジション No.入力欄をタッチして

ください。) 
 
 
 
 

 
 

 
 
 

 
※ ポジション No.は、画面上の Page Up / Page Dn ボタンでも変更できます。 

 
次に、入力したい項目の入力部分にカーソルを表示させます。カーソル表示方法は入力したい項

目の入力部分をタッチします。 

 
 

キーボードボタンをタッチし、タッチパネルテ

ンキーを表示させポジション No.を入力しま

す。 

ポジション No.をタッチパネルテンキーで入力

したい場合は数字部分をタッチします。入力内

容はタッチパネルテンキー上部の BOX に表示

されます。 
入力数字を確定したい場合は ENT をタッチし

ます。タッチパネルテンキーが閉じられ、指定

したポジション No.のデータが表示されます。 
入力をやり直したい場合には ESC をタッチし

ます。入力自体も取りやめたい場合は再度 ESC
をタッチし、タッチパネルテンキーを閉じます。 

目標位置(mm)を入力する場合、赤枠で囲んだ

部分をタッチします。 

注意：ポジションデータは XSEL と異なり No.0 から始まります。 
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【ポジションデータの追加・変更】 
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ください。) 
 
 
 
 

 
 

 
 
 

 
※ ポジション No.は、画面上の Page Up / Page Dn ボタンでも変更できます。 

 
次に、入力したい項目の入力部分にカーソルを表示させます。カーソル表示方法は入力したい項

目の入力部分をタッチします。 

 
 

キーボードボタンをタッチし、タッチパネルテ

ンキーを表示させポジション No.を入力しま

す。 

ポジション No.をタッチパネルテンキーで入力

したい場合は数字部分をタッチします。入力内

容はタッチパネルテンキー上部の BOX に表示

されます。 
入力数字を確定したい場合は ENT をタッチし

ます。タッチパネルテンキーが閉じられ、指定

したポジション No.のデータが表示されます。 
入力をやり直したい場合には ESC をタッチし

ます。入力自体も取りやめたい場合は再度 ESC
をタッチし、タッチパネルテンキーを閉じます。 

目標位置(mm)を入力する場合、赤枠で囲んだ

部分をタッチします。 

注意：ポジションデータは XSEL と異なり No.0 から始まります。 
 

 

MJ0377-8A  18-5  

 
 

 
 

 
 
 
 
 
 

  
 

カーソルが表示されている状態でキーボード

ボタンをタッチし、タッチパネルテンキーを表

示させ数値を入力します。 

目標位置(mm)に 50 を入力したい場合、 
キーボードボタンをタッチし、タッチパネルテ

ンキーを表示させ、タッチパネルテンキーで 
5 0 ENT とタッチします。 

正しく受付けられると速度(mm/s)へカーソル

が移動します。 
続いて、速度(mm/s)、加速度(G)、減速度(G)、

位置決幅(mm)を入力します。 

既に入力済みのデータを消す場合、タッチパネ

ルテンキーCLR ENT で消去させます。 

注意： TB-03 では、入力範囲のチェックを行っていません。お使いの軸のスペックをご確

認の上、データを入力してください。 
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【データの転送】 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

【データのクリアー】 
 

 
 

データの入力後、タッチパネルの書き込みボタ

ンをタッチして、入力したポジションデータを

コントローラーへ書込みます。 

コントローラーへの転送が完了すると、ポジ

ション No.はインクリメントされ次のデータの

入力画面を表示します。 

表示中ポジション No.のデータを削除したい場

合は、タッチパネルのクリアーボタンをタッチ

します。 

注意： 入力したデータは、上記操作を行うまではコントローラーには書込まれません。 
上記操作を行わずにポジション No.を変更した場合、入力したデータは破棄されま

す。 
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【データの転送】 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

【データのクリアー】 
 

 
 

データの入力後、タッチパネルの書き込みボタ

ンをタッチして、入力したポジションデータを

コントローラーへ書込みます。 

コントローラーへの転送が完了すると、ポジ

ション No.はインクリメントされ次のデータの

入力画面を表示します。 

表示中ポジション No.のデータを削除したい場

合は、タッチパネルのクリアーボタンをタッチ

します。 

注意： 入力したデータは、上記操作を行うまではコントローラーには書込まれません。 
上記操作を行わずにポジション No.を変更した場合、入力したデータは破棄されま

す。 

 

MJ0377-8A  18-7  

 
 

 
 

 
 

 

タッチパネルのはいボタンをタッチするとコ

ントローラーへデータが転送されます。 

クリアーが成功すると同じポジション No.の
データ(クリアー後)が表示されます。 
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18.1.2 ティーチングによる拡張モーション制御ポジションデータの入力 
 

拡張モーション制御ポジションデータの入力方法としてティーチング(拡張モーション制御軸を

任意の位置へ移動させ、その拡張モーション制御軸の現在位置をデータとして取込む方法)があり

ます。 
拡張モーション制御軸を任意の位置に移動させる方法には、ジョグ操作・インチング操作、サー

ボ OFF 状態での手動移動(ダイレクトティーチ)があります。 
ティーチングの基本的な流れは、下記の様になります。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①拡張モーション制御軸を移動させます。(ジョグ操作・インチング操作・サーボ

OFF 状態での手動移動(ダイレクトティーチ)) 
データ入力するポジション No.を選定します。 

②拡張モーション制御軸の現在位置をティーチング画面へ取込みます。 

③データをコントローラーへ転送します。 
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18.1.2 ティーチングによる拡張モーション制御ポジションデータの入力 
 

拡張モーション制御ポジションデータの入力方法としてティーチング(拡張モーション制御軸を

任意の位置へ移動させ、その拡張モーション制御軸の現在位置をデータとして取込む方法)があり

ます。 
拡張モーション制御軸を任意の位置に移動させる方法には、ジョグ操作・インチング操作、サー

ボ OFF 状態での手動移動(ダイレクトティーチ)があります。 
ティーチングの基本的な流れは、下記の様になります。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

①拡張モーション制御軸を移動させます。(ジョグ操作・インチング操作・サーボ

OFF 状態での手動移動(ダイレクトティーチ)) 
データ入力するポジション No.を選定します。 

②拡張モーション制御軸の現在位置をティーチング画面へ取込みます。 

③データをコントローラーへ転送します。 
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(1) サーボ ON/OFF 操作 
拡張モーション制御軸のサーボ ON/OFF を行います。 
単軸での操作のみ可能です。 

 

 
 

 

 

(2) 原点復帰操作 
インクリメンタルエンコーダー仕様の拡張モーション制御軸の場合、電源投入後またはソフト

ウェアリセット後、ティーチング前に原点復帰を行う必要があります。 
単軸での操作のみ可能です。 

 

 
 

サーボ ON/OFF ボタンをタッチします。 
サーボ ON/OFF ボタンの背景色変化後 
0 軸サーボ ON ボタンをタッチし、サーボ ON
状態にします。 
(サーボ OFF 状態にする場合は、 
サーボ ON/OFF ボタンをタッチし、 
サーボ ON/OFF ボタンの背景色変化後 
0 軸サーボ OFF ボタンをタッチします。) 
サーボ ON/OFF の状態は軸ステータス表示部

『SV』の点灯(サーボ ON)/消灯(サーボ OFF)
で確認できます。 

サーボ ON にします。 
原点復帰ボタンをタッチします。 
原点復帰ボタンの背景色変化後 0軸移動ボタン

をタッチし、原点復帰を行います。 
原点復帰が完了した場合は軸ステータス表示部

『HEND』が点灯されます。 
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(3) アクチュエーターの移動 
①ジョグ操作 

拡張モーション制御軸のジョグ操作を行います。 
単軸での操作のみ可能です。 

 
 
 

ジョグ操作時のアクチュエーター移動速度などはジョグ速度ボタンより変更することが可能で

す。 
 

 
 

 
 
 
 
 

サーボ ON にします。 
0 軸ジョグ＋または 0 軸ジョグ－ボタンをタッ

チしてアクチュエーターを任意の位置へ移動さ

せます。(＋は座標プラス方向、－はマイナス方

向の移動を表します。) 

ジョグ速度ボタンをタッチします。 

ジョグ動作時の Vel(速度) ･Acc(加速度) ･

Dcl(減速度)をタッチパネルテンキーで入力し

ます。(タッチパネルテンキーはキーボードボ

タンをタッチして開きます) 

戻るボタンをタッチして拡張モーション

ティーチ画面に戻り、ジョグ動作を行います。 
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(3) アクチュエーターの移動 
①ジョグ操作 

拡張モーション制御軸のジョグ操作を行います。 
単軸での操作のみ可能です。 

 
 
 

ジョグ操作時のアクチュエーター移動速度などはジョグ速度ボタンより変更することが可能で

す。 
 

 
 

 
 
 
 
 

サーボ ON にします。 
0 軸ジョグ＋または 0 軸ジョグ－ボタンをタッ

チしてアクチュエーターを任意の位置へ移動さ

せます。(＋は座標プラス方向、－はマイナス方

向の移動を表します。) 

ジョグ速度ボタンをタッチします。 

ジョグ動作時の Vel(速度) ･Acc(加速度) ･

Dcl(減速度)をタッチパネルテンキーで入力し

ます。(タッチパネルテンキーはキーボードボ

タンをタッチして開きます) 

戻るボタンをタッチして拡張モーション

ティーチ画面に戻り、ジョグ動作を行います。 
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②インチング操作 
拡張モーション制御軸のインチング操作を行います。 
単軸での操作のみ可能です。 

 
 

 
 

 
 
 
 

Inc ボタンを直接タッチして、Inc ボタン選択状

態にします。 
 

インチング距離(ジョグボタンを 1 回タッチす

るごとの移動距離)を設定します。 
「Inc」横の入力部分にカーソルを表示させ、 
キーボードボタンをタッチしてタッチパネル

テンキーを開き数値入力し ENT をタッチしま

す。 
数値入力範囲は 0.001～1.000 です。(単位：mm) 

サーボ ON にします。 
0 軸ジョグ＋または 0 軸ジョグ－ボタンをタッ

チしてアクチュエーターを任意の位置へ移動さ

せます。(＋は座標プラス方向、－はマイナス方

向の移動を表します。) 
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③サーボ OFF 状態での手動移動(ダイレクトティーチ) 
 

 
 
 

 
 
 

 

 
 
 
 
 
 

サーボ ON/OFF ボタンをタッチします。 
サーボ ON/OFF ボタンの背景色変化後 
0 軸サーボ OFF ボタンをタッチし、サーボ OFF
状態にします。 
サーボ ON/OFF の状態は軸ステータス表示部

『SV』の点灯(サーボ ON)/消灯(サーボ OFF)
で確認できます。 

非常停止ボタンを押すと非常停止画面になりま

す。 
 
戻るボタンをタッチしてティーチ画面に戻り

ます。 

警告： 
手動による移動は、必ず非常停止ボタンが押

されている状態で行ってください。 

任意の位置へアクチュエーターを手動で動かし

ます。 
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③サーボ OFF 状態での手動移動(ダイレクトティーチ) 
 

 
 
 

 
 
 

 

 
 
 
 
 
 

サーボ ON/OFF ボタンをタッチします。 
サーボ ON/OFF ボタンの背景色変化後 
0 軸サーボ OFF ボタンをタッチし、サーボ OFF
状態にします。 
サーボ ON/OFF の状態は軸ステータス表示部

『SV』の点灯(サーボ ON)/消灯(サーボ OFF)
で確認できます。 

非常停止ボタンを押すと非常停止画面になりま

す。 
 
戻るボタンをタッチしてティーチ画面に戻り

ます。 

警告： 
手動による移動は、必ず非常停止ボタンが押

されている状態で行ってください。 

任意の位置へアクチュエーターを手動で動かし

ます。 
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(4) 現在位置をデータとして取込み 
決定された拡張モーション制御軸の位置をポジションデータとしてティーチング画面に取込みま

す。 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

取込み先のポジション No.を設定します。 

取込ボタンをタッチすると、目標位置欄に現在

位置が取込まれます。 

注意：  現在位置を目標位置に取込むには、原点復帰完了状態でなければなりません。軸

ステータス表示部の『HEND』が点灯しているのを確認後、実行してください。

原点復帰前に実行した場合は、[(9E2)原点復帰未完了時ティーチ禁止エラー]

が表示され、現在位置を取込むことができません。 
  書き込みボタンをタッチしないかぎり、コントローラーへの書込みは行われま

せん。 
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(5) コントローラーへの転送 
 

  
 

  
 

データの入力後、タッチパネルの書き込みボタ

ンをタッチしてコントローラーへデータを転送

します。 

コントローラーへの転送が完了すると、ポジ

ション No.はインクリメントされ次のデータの

入力画面を表示します。 
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(5) コントローラーへの転送 
 

  
 

  
 

データの入力後、タッチパネルの書き込みボタ

ンをタッチしてコントローラーへデータを転送

します。 

コントローラーへの転送が完了すると、ポジ

ション No.はインクリメントされ次のデータの

入力画面を表示します。 
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(6) 位置確認 
ティーチングしたポジションデータへ拡張モーション制御軸を移動させ、位置確認ができます。 
 
①移動 

コントローラーへ転送したポジションデータへ、拡張モーション制御軸を移動させます。 
 

  
 

  
 

移動させたいポジション No.を設定します。 
 

サーボ ON にします。 
原点復帰をします。 
 
移動ボタンをタッチします。 
移動ボタンの背景色変化後 0 軸 移動ボタンを

タッチすると、軸が移動を開始します。 
途中で停止させる場合は停止ボタンをタッチ

します。 
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②連続移動 
コントローラーへ転送したポジションデータの位置へ、拡張モーション制御軸を連続移動させ

ます。 
 

 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

最初に移動させたいポジション No.を設定しま

す。 
 

連続移動ボタンをタッチして、連続移動モード

にします。 

サーボ ON にします。 
原点復帰をします。 
 
移動ボタンをタッチします。移動ボタンの背景

色変化後 0 軸 移動(＋)または 0 軸 移動(－)ボ

タンをタッチすると、軸が移動を開始します。

(＋はポジション No.順、－はポジション No.逆
順に連続移動します。) 
途中で停止させる場合は停止ボタンをタッチ

します。 

注意： 0 軸 移動(＋) 0 軸 移動(－)ボタンをタッチしてから、移動開始までに数秒かか

る場合がありますのでご注意ください。(移動開始までの時間はポジションデータ

登録数により異なります。) 

 



18.
拡
張
モ
ー
シ
ョ
ン
制
御
機
能

 

18-16 MJ0377-8A 

②連続移動 
コントローラーへ転送したポジションデータの位置へ、拡張モーション制御軸を連続移動させ

ます。 
 

 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

最初に移動させたいポジション No.を設定しま

す。 
 

連続移動ボタンをタッチして、連続移動モード

にします。 

サーボ ON にします。 
原点復帰をします。 
 
移動ボタンをタッチします。移動ボタンの背景

色変化後 0 軸 移動(＋)または 0 軸 移動(－)ボ

タンをタッチすると、軸が移動を開始します。

(＋はポジション No.順、－はポジション No.逆
順に連続移動します。) 
途中で停止させる場合は停止ボタンをタッチ

します。 

注意： 0 軸 移動(＋) 0 軸 移動(－)ボタンをタッチしてから、移動開始までに数秒かか

る場合がありますのでご注意ください。(移動開始までの時間はポジションデータ

登録数により異なります。) 
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18.1.3 拡張モーション制御ポジションデータの削除 
 

指定された範囲のポジションデータを削除します。 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

メニュー画面で拡張モーションボタンをタッ

チします。 

編集ボタンをタッチします。 

クリアーボタンをタッチします。 

ポジション削除する軸 No.とポジション No.の
範囲を入力して、クリアーボタンをタッチしま

す。 
全ポジションデータをクリアーしたい場合は、 
全クリアーボタンをタッチします。 
キャンセルボタンをタッチした場合は、拡張

モーション編集メニュー画面に戻ります。 
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「軸 No.」「ポジション No.」の入力部分にタッチすると、タッチした項目にカーソルが表示され

ます。 
カーソルが表示されている状態でキーボードボタンをタッチして、タッチパネルテンキーを表示

させ数値を入力します。 
タッチパネルテンキーで入力したい場合は数字部分をタッチします。入力内容はタッチパネルテ

ンキー上部の BOX に表示されます。入力数字を確定したい場合は ENT をタッチします。タッチ

パネルテンキーが閉じられ、カーソルが次の入力欄に移動します。 
入力をやり直したい場合には ESC をタッチします。入力自体も取りやめたい場合は再度 ESC を

タッチし、タッチパネルテンキーを閉じます。 
 



18.
拡
張
モ
ー
シ
ョ
ン
制
御
機
能

 

18-18 MJ0377-8A 

 
 

「軸 No.」「ポジション No.」の入力部分にタッチすると、タッチした項目にカーソルが表示され

ます。 
カーソルが表示されている状態でキーボードボタンをタッチして、タッチパネルテンキーを表示

させ数値を入力します。 
タッチパネルテンキーで入力したい場合は数字部分をタッチします。入力内容はタッチパネルテ

ンキー上部の BOX に表示されます。入力数字を確定したい場合は ENT をタッチします。タッチ

パネルテンキーが閉じられ、カーソルが次の入力欄に移動します。 
入力をやり直したい場合には ESC をタッチします。入力自体も取りやめたい場合は再度 ESC を

タッチし、タッチパネルテンキーを閉じます。 
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はいボタンをタッチします。 
いいえボタンをタッチすると、拡張モーション

制御ポジションデータクリアー画面に戻りま

す。 
 

ポジションデータクリアーが完了すると、この

画面が表示されます。 
OK ボタンをタッチすると、拡張モーション制

御ポジションデータクリアー画面に戻ります。 
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18.2 拡張モーション制御軸のモニター 
 

拡張モーション制御軸のステータス、現在位置、アラームコードを表示します。 
 

  
 

  
 

  

メニュー画面で拡張モーションボタンをタッ

チします。 

モニターボタンをタッチします。 

モニターする拡張モーション制御軸 No.を、該

当のボタンをタッチして選択してください。 
戻るボタンをタッチした場合は、拡張モーショ

ンメニュー画面に戻ります。 
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18.2 拡張モーション制御軸のモニター 
 

拡張モーション制御軸のステータス、現在位置、アラームコードを表示します。 
 

  
 

  
 

  

メニュー画面で拡張モーションボタンをタッ

チします。 

モニターボタンをタッチします。 

モニターする拡張モーション制御軸 No.を、該

当のボタンをタッチして選択してください。 
戻るボタンをタッチした場合は、拡張モーショ

ンメニュー画面に戻ります。 
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①軸 No. 
モニター中の軸 No.を表示します。 

②現在位置 
アクチュエーターの現在位置〔mm〕を表示します。 

③軸ステータス 
アクチュエーターのステータスを表示します。 

SV ：サーボ ON 時点灯 
MOVE ：移動中時点灯 
PEND ：位置決め完了時点灯 
HEND ：原点復帰完了時点灯 

④アラーム 
アラームコードを表示します。 

RC ：RC 軸アラームコード 
 （RC コントローラー内で発生したアラームのアラームコードを表示） 
AX ：軸関連アラームコード 
 （XSEL コントローラー内で発生したアラームのアラームコードを表示） 

⑤Page Up / Page Dn ボタン 
タッチすると、⑥に表示される項目が切替わります。 

⑥ステータス表示 
アクチュエーターおよびコントローラーのステータスを表示します。 

 

② ③ 

④ 

⑥ 

⑤ 

① 
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18.3 ユーザーデータ保持メモリーの初期化 
 

18.3.1 内容 
 

I/O パラメーターNo.531「拡張モーション制御ポジションデータ定義最大軸 No.」、532「拡張モー

ション制御ポジションデータ定義点数」を変更し、フラッシュ ROM 書込み後にソフトウェアリ

セットを行うと、(6A1)「UBM データ構成変更エラー」が発生します。 
エラーが発生したらユーザーデータ保持メモリーの初期化が必要です。 
 

 
 
 
 
 
 
 

18.3.2 操作説明 
 

操作方法につきましては［17.3.2 操作説明］を参照してください。 
 

注意： ユーザーデータ保持メモリーの初期化を行うと、拡張モーション制御ポジション

データがすべてクリアーされます。 
TB-03、または、XSEL 用パソコン対応ソフトで拡張モーション制御ポジション

データのバックアップを取ってください。 
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18.3 ユーザーデータ保持メモリーの初期化 
 

18.3.1 内容 
 

I/O パラメーターNo.531「拡張モーション制御ポジションデータ定義最大軸 No.」、532「拡張モー

ション制御ポジションデータ定義点数」を変更し、フラッシュ ROM 書込み後にソフトウェアリ

セットを行うと、(6A1)「UBM データ構成変更エラー」が発生します。 
エラーが発生したらユーザーデータ保持メモリーの初期化が必要です。 
 

 
 
 
 
 
 
 

18.3.2 操作説明 
 

操作方法につきましては［17.3.2 操作説明］を参照してください。 
 

注意： ユーザーデータ保持メモリーの初期化を行うと、拡張モーション制御ポジション

データがすべてクリアーされます。 
TB-03、または、XSEL 用パソコン対応ソフトで拡張モーション制御ポジション

データのバックアップを取ってください。 
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19. エレシリンダー、ロボポンプ操作機能 
 

RSEL、XSEL2-T/TX コントローラーに EC インターフェイス（RCON-EC またはエレシリンダー

接続モジュールボード）（以下、「EC インターフェイス」と記載する）が接続されている場合、

エレシリンダーまたはロボポンプ（ROBO PUMP）を指定して、操作、情報表示、設定変更など

を行うことができます。 
EC インターフェイスが有効でない場合、EC ボタンは表示されません。 

 

 
 
 

19.1 操作軸変更 
 

軸選択画面は、メインメニュー画面で EC ボタンをタッチする、または、EC メニュー2 画面で

操作軸変更ボタンをタッチすると表示されます。 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

タッチパネルティーチングボックスで操作を 
行う軸を選択し、タッチします。(EC 有効軸は、

軸名称表示欄に「EC」、「RP」または軸名称が

表示され、白背景となります。) 

メインメニュー画面で EC ボタンをタッチする

と、軸選択画面に移行します。 

選択したエレシリンダーやロボポンプのデータ

取得が、開始されます。 
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19.1.1 EC 操作モード 
マニュアルモード(MANU)におけるエレシリンダー、ロボポンプ操作モードの設定を行います。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

EC 操作モードは、下記 3 つのモードから選択します。 
• ティーチモード 1(PIO 動作禁止/セーフティ速度有効) 

PIO 動作禁止 ：エレシリンダーやロボポンプへのデータ書込み(簡単データ設定項目

やパラメーターなど)と、アクチュエーター動作系の指令ができます。 
セーフティ速度有効 ：簡単データ設定画面の速度指定に関係なく、最高速度が安全速度

(100mm/s)となります。 
(注)ロボポンプは、セーフティ速度がないため、本モードを設定して

もセーフティ速度は機能しません。 
 
 

エレシリンダーやロボポンプのデータ取得が 
完了すると、EC メニュー1 画面を表示します。 

ティーチモード 1 ボタンなど、いずれかの 
モードボタンをタッチして選択したのち、 
OK ボタンをタッチします。 

軸選択画面で EC 操作モードボタンをタッチ 
すると、EC 操作モード変更画面を表示します。 
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19.1.1 EC 操作モード 
マニュアルモード(MANU)におけるエレシリンダー、ロボポンプ操作モードの設定を行います。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

EC 操作モードは、下記 3 つのモードから選択します。 
• ティーチモード 1(PIO 動作禁止/セーフティ速度有効) 

PIO 動作禁止 ：エレシリンダーやロボポンプへのデータ書込み(簡単データ設定項目

やパラメーターなど)と、アクチュエーター動作系の指令ができます。 
セーフティ速度有効 ：簡単データ設定画面の速度指定に関係なく、最高速度が安全速度

(100mm/s)となります。 
(注)ロボポンプは、セーフティ速度がないため、本モードを設定して

もセーフティ速度は機能しません。 
 
 

エレシリンダーやロボポンプのデータ取得が 
完了すると、EC メニュー1 画面を表示します。 

ティーチモード 1 ボタンなど、いずれかの 
モードボタンをタッチして選択したのち、 
OK ボタンをタッチします。 

軸選択画面で EC 操作モードボタンをタッチ 
すると、EC 操作モード変更画面を表示します。 
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• ティーチモード 2(PIO 動作禁止/セーフティ速度無効) 

PIO 動作禁止 ：エレシリンダーやロボポンプへのデータ書込み(簡単データ設定項目

やパラメーターなど)と、アクチュエーター動作系の指令ができます。 
セーフティ速度無効 ：簡単データ設定画面の速度(安全速度以上)で動かすことが可能となり

ます。 
 

• モニターモード(PIO 動作許可/セーフティ速度無効) 

PIO 動作許可 ：I/O 指令で制御します。エレシリンダーやロボポンプへのデータ書込

み(簡単データ設定項目やパラメーターなど)と、アクチュエーター 

動作系の指令ができません。タッチパネルティーチングからの動作 

指令(ジョグ・原点復帰など)を行うことはできません。 
セーフティ速度無効 ：上位機器(PLC など)または SEL プログラムからの指令速度(安全速度

以上)で動かすことが可能となります。 
 

 

 

 

19.1.2 全軸バックアップ 
 
全エレシリンダーおよびロボポンプデータの

バックアップ(SD メモリーカードへ保存)と 

リストア(SD メモリーカードから転送)を 

行います。 
詳細につきましては［19.13 エレシリンダー、

ロボポンプデータバックアップ］を参照して 
ください。 
 

確認画面ではいボタンをタッチします。 

変更した、モードとセーフティ速度設定を表示

します。OK ボタンをタッチします。 
 

(注)ロボポンプには、セーフティ速度がない 

ため、セーフティ速度は機能しません。 



19.
エ
レ
シ
リ
ン
ダ
ー
、
ロ
ボ
ポ
ン
プ
操
作
機
能

 

19-4 MJ0377-8A 

19.2 メニュー選択 
 
 EC メニュー1 EC メニュー2 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
EC メニュー画面は、EC メニュー1 と EC メニュー2 の 2 画面あります。 
EC メニュー1 で、EC メニュー2 へボタンをタッチすると EC メニュー2 画面に変わり、 
メインメニューへボタンをタッチするとメインメニュー画面に戻ります。 
EC メニュー2 で、EC メニュー1 へボタンをタッチすると EC メニュー1 画面に変わります。 
 
EC メニュー1、EC メニュー2 には下記のメニューがあり、いずれかを選択してタッチします。

タッチした機能に移行します。 
(EC 操作モードがモニターモードの場合、一部メニューが選択できない状態となります。 
選択する場合は、ティーチモードに設定してください。[19.1.1 EC 操作モード] 参照) 

 

【EC メニュー1】 
• モニター ： エレシリンダーまたはロボポンプの状態、I/O 信号の状態、メンテ

ナンス情報、製造情報を表示します。［19.3 モニター］参照 
• 簡単データ設定 ： アクチュエーターを動作させるための位置、速度、加減速度などの

設定を行います。［19.4 簡単データ設定(ポジション編集)］参照 
• ロボポンプ設定 ：ロボポンプの吸着、離脱、モニター表示、設定を行います。 

[19.5 ロボポンプ設定]参照 
• パラメーター編集 ： 動作範囲や原点位置の調整、原点復帰方向変更などを行います。

［19.6 パラメーター編集］参照 
• SD メモリーカード ： ポジションデータ、パラメーターのバックアップまたはリストア 

およびアラームリストのバックアップを行います。 
［19.13 エレシリンダー、ロボポンプデータバックアップ］参照 

• 試運転 ： ジョグ、インチング、ポジション移動、数値指定移動の手動動作や

I/O の動作テストを行います。［19.7 試運転］参照 
ロボポンプの場合は I/O の動作テストのみになるため、メニューが

「I/O テスト」となります。 
• アラームリスト ： 発生したアラームと発生時刻を表示します。 

［19.8 アラームリスト］参照 
• 情報 ： ソフトウェアのバージョン、製造情報、メンテナンス情報、 

お問合わせを表示します。［19.11 情報表示］参照 
• トラブルシューティング ： アラーム発生時にアラーム内容や対処方法を表示します。 
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19.2 メニュー選択 
 
 EC メニュー1 EC メニュー2 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
EC メニュー画面は、EC メニュー1 と EC メニュー2 の 2 画面あります。 
EC メニュー1 で、EC メニュー2 へボタンをタッチすると EC メニュー2 画面に変わり、 
メインメニューへボタンをタッチするとメインメニュー画面に戻ります。 
EC メニュー2 で、EC メニュー1 へボタンをタッチすると EC メニュー1 画面に変わります。 
 
EC メニュー1、EC メニュー2 には下記のメニューがあり、いずれかを選択してタッチします。

タッチした機能に移行します。 
(EC 操作モードがモニターモードの場合、一部メニューが選択できない状態となります。 
選択する場合は、ティーチモードに設定してください。[19.1.1 EC 操作モード] 参照) 

 

【EC メニュー1】 
• モニター ： エレシリンダーまたはロボポンプの状態、I/O 信号の状態、メンテ

ナンス情報、製造情報を表示します。［19.3 モニター］参照 
• 簡単データ設定 ： アクチュエーターを動作させるための位置、速度、加減速度などの

設定を行います。［19.4 簡単データ設定(ポジション編集)］参照 
• ロボポンプ設定 ：ロボポンプの吸着、離脱、モニター表示、設定を行います。 

[19.5 ロボポンプ設定]参照 
• パラメーター編集 ： 動作範囲や原点位置の調整、原点復帰方向変更などを行います。

［19.6 パラメーター編集］参照 
• SD メモリーカード ： ポジションデータ、パラメーターのバックアップまたはリストア 

およびアラームリストのバックアップを行います。 
［19.13 エレシリンダー、ロボポンプデータバックアップ］参照 

• 試運転 ： ジョグ、インチング、ポジション移動、数値指定移動の手動動作や

I/O の動作テストを行います。［19.7 試運転］参照 
ロボポンプの場合は I/O の動作テストのみになるため、メニューが

「I/O テスト」となります。 
• アラームリスト ： 発生したアラームと発生時刻を表示します。 

［19.8 アラームリスト］参照 
• 情報 ： ソフトウェアのバージョン、製造情報、メンテナンス情報、 

お問合わせを表示します。［19.11 情報表示］参照 
• トラブルシューティング ： アラーム発生時にアラーム内容や対処方法を表示します。 
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【EC メニュー2】 
• 操作軸変更 ： 操作するエレシリンダーやロボポンプを選択します。 

［19.1 操作軸変更］参照 
• 環境設定 ： データ入力警告、軸名称表示、リップル補償、起動時初期画面設定

を行います。［19.12 環境設定］参照 
• エレシリンダー、 ：エレシリンダーやロボポンプを再起動します。 

ロボポンプ再起動 ［19.9 エレシリンダー、ロボポンプ再起動］参照 
• その他設定 ： パラメーター初期化、動作音調整を行います。 

［19.10 その他設定］参照 
• 簡易プログラム ： ポジション間の移動、タイマー、回数指定繰返しの設定が可能で、

手動で連続動作させるための画面です。 
［19.14 簡易プログラム］参照 

 
【画面上帯のボタンについて】 

 
 

 
 

①  戻るボタン ：ひとつ前の画面に戻ります。 
②  ECホームボタン ：ECメニュー1画面に戻ります。 
③  モニターボタン ：モニター画面を表示します。 
④  操作軸変更ボタン ：操作軸変更画面を表示します。 

 

 

【アラーム発生時】 

 

 
 
 

アラームが発生している場合は、画面の下側に

アラームグループ(ロボポンプの場合、アラーム

コード)とアラーム名称が表示され、背景の色が

オレンジに変わります。 
 
アラーム情報が表示されているグレーの部分に

タッチすると、アラーム内容の表示画面に切替

わります。 

① ② ④ ③ 
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19.3 モニター 
 
接続されたエレシリンダーやロボポンプの I/O 状態、現在位置などを表示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

エレシリンダー または ロボポンプのモニター画面が表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

EC メニュー1 画面で、 
モニターボタンをタッチします。 

エレシリンダーのモニター画面 
［19.3.1 モニター画面（エレシリンダー）］ 
参照 

ロボポンプのモニター画面 
［19.3.2 モニター画面（ロボポンプ）］ 
参照 
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19.3 モニター 
 
接続されたエレシリンダーやロボポンプの I/O 状態、現在位置などを表示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

エレシリンダー または ロボポンプのモニター画面が表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

EC メニュー1 画面で、 
モニターボタンをタッチします。 

エレシリンダーのモニター画面 
［19.3.1 モニター画面（エレシリンダー）］ 
参照 

ロボポンプのモニター画面 
［19.3.2 モニター画面（ロボポンプ）］ 
参照 
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19.3.1 モニター画面 (エレシリンダー) 
 

 (リップル補償対応) (リップル補償非対応) 

   
 

製造情報ボタンをタッチすると製造情報画面を表示します。[19.11 情報表示]参照 

メンテナンスボタンをタッチするとメンテナンス情報画面を表示します。 

[19.3.3.1 メンテナンス情報画面 (エレシリンダー)]参照 

 

【表示内容】 
• 入力信号 ： 入力信号の状態を表示します。点灯が ON。消灯が OFF。 
• 出力信号 ： 出力信号の状態を表示します。点灯が ON。消灯が OFF。 
• サーボオン状態 ： サーボオン状態を表示します。点灯が ON。消灯が OFF。 
• 原点復帰完了状態 ： 原点復帰完了状態を表示します。点灯が完了。消灯が未完了。 
• 現在位置 ： 現在位置を表示します。 
• 現在速度 ： 現在速度を表示します。 
• サイクルタイム ： 往路と復路で設定した速度、加減速度で算出したサイクルタイムを表示

します。 
• 電流比 ： 電流値と定格値の比率を表示します。 
• リップル補償(注 1) ： 電流/電流比をリップル補償ありで表示するか、リップル補償なしで表示

するかをラジオボタンで選択します。 
• あり：指令電流値(注 2)で表示します。 
• なし：出力電流値(注 3)で表示します。 

• 過負荷レベル ： 過負荷レベルを過負荷アラームとなるモーター推定上昇温度を 100%と

した比率で表示します。 
• 基板温度 ： アクチュエーター内の制御基板の温度を表示します。 
• アラームグループ ： アラーム発生時、アラームグループを表示します。 
• アクチュエーター ：シリアル No.、アクチュエーターの製造番号を表示します。 
 
注 1 リップル補償の選択項目は、エレシリンダーバージョン V0006 以降のみ表示されます。 

選択項目のない機種は、指令電流値(注 2)での計算となります。 
注 2 指令電流値は、トランジスターのスイッチングを考慮して、電流リップル分を補償しています。 
注 3 エレシリンダーは、出力電流値を取得していないため、計算で実効値に近い出力電流値を 

求めています。 
 
 
 
 

← 指令電流 

← 出力電流 

← 通電電流 
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19.3.2 モニター画面 (ロボポンプ) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
製造情報ボタンをタッチすると製造情報画面を表示します。[19.11 情報表示]参照 

メンテナンスボタンをタッチするとメンテナンス情報画面を表示します。 

[19.3.3 メンテナンス情報画面]参照 
 

【表示内容】 
• 入力信号 ：入力信号の状態を表示します。点灯が ON。消灯が OFF。 
• 出力信号 ：出力信号の状態を表示します。点灯が ON。消灯が OFF。 
• 停止 ：非常停止の状態を表示します。点灯が ON。消灯が OFF。 
• 駆動源 ：駆動源の状態を表示します。点灯が ON。消灯が OFF。 
• 駆動準備完了 ：サーボオン状態を表示します。点灯が ON。消灯が OFF。 
• 運転状態 ：ロボポンプの運転状態を表示します。 
• 圧力 ：真空ポンプ部の圧力を表示します。 
• モーター回転数 ：モーターの回転数を表示します。 
• 基板温度 ：ロボポンプ内の制御基板の温度を表示します。 
• 過負荷レベル ：過負荷レベルを過負荷アラームとなるモーター推定上昇温度を 100%とし 

た比率で表示します。 
• 指令電流値  ：指令電流値を表示します。 
• 指令電流比  ：指令電流値と定格値の比率を表示します。 
• アラームコード ：アラーム発生時、アラームコードを表示します。 
• シリアル No. ：ロボポンプのシリアル No.を表示します。 
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19.3.2 モニター画面 (ロボポンプ) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
製造情報ボタンをタッチすると製造情報画面を表示します。[19.11 情報表示]参照 

メンテナンスボタンをタッチするとメンテナンス情報画面を表示します。 

[19.3.3 メンテナンス情報画面]参照 
 

【表示内容】 
• 入力信号 ：入力信号の状態を表示します。点灯が ON。消灯が OFF。 
• 出力信号 ：出力信号の状態を表示します。点灯が ON。消灯が OFF。 
• 停止 ：非常停止の状態を表示します。点灯が ON。消灯が OFF。 
• 駆動源 ：駆動源の状態を表示します。点灯が ON。消灯が OFF。 
• 駆動準備完了 ：サーボオン状態を表示します。点灯が ON。消灯が OFF。 
• 運転状態 ：ロボポンプの運転状態を表示します。 
• 圧力 ：真空ポンプ部の圧力を表示します。 
• モーター回転数 ：モーターの回転数を表示します。 
• 基板温度 ：ロボポンプ内の制御基板の温度を表示します。 
• 過負荷レベル ：過負荷レベルを過負荷アラームとなるモーター推定上昇温度を 100%とし 

た比率で表示します。 
• 指令電流値  ：指令電流値を表示します。 
• 指令電流比  ：指令電流値と定格値の比率を表示します。 
• アラームコード ：アラーム発生時、アラームコードを表示します。 
• シリアル No. ：ロボポンプのシリアル No.を表示します。 
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19.3.3 メンテナンス情報画面 
 

19.3.3.1 メンテナンス情報画面 (エレシリンダー) 
 

〔1〕通算移動回数、通算走行距離 
通算移動回数、通算走行距離が各設定値を超えた場合に、警告を出力します。 
m⇔km ボタンをタッチすると通算走行距離(現在値)の表示単位を m と km で切替えます。 
(ロータリータイプ除く) 

 

 (距離 m 表示) (距離 km 表示) 

            
 

【表示内容】 

• 通算移動回数 ： アクチュエーターの移動回数の累計を表示します。 
• 通算走行距離 ： アクチュエーターの走行距離の累計を表示します。 

(ロータリータイプ：0 度～180 度往復回数(通算走行距離より算出)) 

 
【設定項目】 

• 通算移動回数設定値 ： 警告を出力する通算移動回数を設定します。 
• 通算走行距離設定値 ： 警告を出力する通算走行距離を設定します。 

(ロータリータイプ：0 度～180 度往復回数設定値) 

 

 

通算移動回数設定値を変更する場合は、 
通算移動回数設定値の右側の編集ボタンを

タッチします。 

通算走行距離設定値を変更する場合は、 
通算走行距離設定値の右側の編集ボタンを

タッチします。 
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通算走行距離が通算走行距離設定値を超えた場合 

  

メンテナンス警告 1 画面でお知らせします。 
メンテナンス情報画面の通算走行距離の項目を点滅します。 
 

通算走行距離が通算走行距離設定値を超えた場合 

  

メンテナンス警告 2 画面でお知らせします。 
メンテナンス情報画面の通算走行距離の項目を点滅します。 
 

【通算移動回数、通算走行距離のリセット】 

 

アクチュエーター交換ボタンをタッチすると、

パスワード入力画面が表示されます。 
 
‘5119’を入力し、ENT ボタンをタッチします。 

アクチュエーター交換確認画面が表示され 
ます。 
はいボタンをタッチします。 
通算移動回数と通算走行距離の値が 0 に 
リセットされます。 

 

●/●交互点滅 

メンテナンス警告

1～3 ともエレシ

リンダーの LED
は、赤/緑に交互点

滅します。 
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通算走行距離が通算走行距離設定値を超えた場合 

  

メンテナンス警告 1 画面でお知らせします。 
メンテナンス情報画面の通算走行距離の項目を点滅します。 
 

通算走行距離が通算走行距離設定値を超えた場合 

  

メンテナンス警告 2 画面でお知らせします。 
メンテナンス情報画面の通算走行距離の項目を点滅します。 
 

【通算移動回数、通算走行距離のリセット】 

 

アクチュエーター交換ボタンをタッチすると、

パスワード入力画面が表示されます。 
 
‘5119’を入力し、ENT ボタンをタッチします。 

アクチュエーター交換確認画面が表示され 
ます。 
はいボタンをタッチします。 
通算移動回数と通算走行距離の値が 0 に 
リセットされます。 

 

●/●交互点滅 

メンテナンス警告

1～3 ともエレシ

リンダーの LED
は、赤/緑に交互点

滅します。 
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〔2〕過負荷警告 
過負荷アラームとなるモーター推定上昇温度を 100%とし、本画面で設定した比率をモーター 
温度が超えた時、過負荷警告を出力します。 

 

 

【設定項目】 
● 過負荷警告レベル ：過負荷警告を出すレベルを設定します。 

100 を設定すると警告を出力しません。 
 

過負荷レベルが、設定した比率を超えた場合 

 

 

過負荷警告レベル設定値を変更する場合は、 
過負荷警告レベル右側の編集ボタンをタッチ

します。 

過負荷警告としてメンテナンス警告 3 画面で 
お知らせします。エレシリンダーの LED は、 
赤/緑の交互点滅をします。 
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19.3.3.2 メンテナンス情報画面 (ロボポンプ) 
 

〔1〕通算吸着回数、通算モーター回転時間 

通算吸着回数、通算モーター回転時間が各設定値を超えた場合、警告を出力します。 

 

 
【表示内容】 

• 通算吸着回数：ロボポンプの吸着回数の累計を表示します。 
• 通算モーター回転時間：ロボポンプのモーター回転時間の累計を表示します。 

 
【設定項目】 

• 通算吸着回数設定値：警告を出力するロボポンプの吸着回数を設定します。 
• 通算モーター回転時間設定値：警告を出力するロボポンプのモーター回転時間を設定します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

通算吸着回数設定値を変更する場合は、 
通算吸着回数設定値の右側の編集ボタンを

タッチします。 

通算モーター回転時間設定値を変更する場合は、

通算モーター回転時間設定値の右側の編集 
ボタンをタッチします。 
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19.3.3.2 メンテナンス情報画面 (ロボポンプ) 
 

〔1〕通算吸着回数、通算モーター回転時間 

通算吸着回数、通算モーター回転時間が各設定値を超えた場合、警告を出力します。 

 

 
【表示内容】 

• 通算吸着回数：ロボポンプの吸着回数の累計を表示します。 
• 通算モーター回転時間：ロボポンプのモーター回転時間の累計を表示します。 

 
【設定項目】 

• 通算吸着回数設定値：警告を出力するロボポンプの吸着回数を設定します。 
• 通算モーター回転時間設定値：警告を出力するロボポンプのモーター回転時間を設定します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

通算吸着回数設定値を変更する場合は、 
通算吸着回数設定値の右側の編集ボタンを

タッチします。 

通算モーター回転時間設定値を変更する場合は、

通算モーター回転時間設定値の右側の編集 
ボタンをタッチします。 
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〔2〕過負荷警告 

過負荷アラームとなるモーター推定上昇温度を 100%とし、本画面で設定した比率をモーター 
温度が超えた時、過負荷警告を出力します。 

 
【設定項目】 

• 過負荷警告レベル ：過負荷警告を出すレベルを設定します。 
100 を設定すると警告を出力しません。 

 
過負荷レベルが、設定した比率を超えた場合 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

ロボポンプが吸着中または離脱中に編集ボタン

をタッチすると、待機中確認画面を表示します。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると、ロボポンプを 
待機中にすることなく、メンテナンス情報画面へ

戻ります。 
 

ロボポンプを待機中にします。 
完了後、設定値を変更します。 

過負荷警告としてメンテナンス警告 3 画面で 
お知らせします。 
ロボポンプの LED は、赤/緑の交互点滅を 
します。 

過負荷警告レベル設定値を変更する場合は、 
過負荷警告レベル右側の編集ボタンをタッチ

します。 
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19.4 簡単データ設定(ポジション編集) 
 
前進端、後退端、速度(V)、加速度(A)、減速度(D)、押付け設定などの動作に関するデータの設定、

編集を行います。また、ジョグ移動が行えます。 
 
メニュー1 画面で、簡単データ設定をタッチします。 
 
 
 
 

 
 
簡単データ設定画面が表示されます。 
単位切替で、速度は%と mm/s(度/s)、加速度、減速度は%と G、押付け力は%と N(N･m)に 
単位を切替えることができます。 
 
 
簡単データ設定画面(位置決め動作)[19.4.1 位置決め動作参照]  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

単位切替 

単位切替 

単位切替 
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19.4 簡単データ設定(ポジション編集) 
 
前進端、後退端、速度(V)、加速度(A)、減速度(D)、押付け設定などの動作に関するデータの設定、

編集を行います。また、ジョグ移動が行えます。 
 
メニュー1 画面で、簡単データ設定をタッチします。 
 
 
 
 

 
 
簡単データ設定画面が表示されます。 
単位切替で、速度は%と mm/s(度/s)、加速度、減速度は%と G、押付け力は%と N(N･m)に 
単位を切替えることができます。 
 
 
簡単データ設定画面(位置決め動作)[19.4.1 位置決め動作参照]  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

単位切替 

単位切替 

単位切替 
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簡単データ設定画面(押付け動作)[19.4.2 押付け動作参照]  
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

注意：3ツ爪グリッパー(EC-GRTR14)を内径把持で使用する場合は、把持力(押付け力)の

表示単位を[N]ではなく、[%]で使用してください。 

3ツ爪グリッパーは、外径把持と内径把持で把持力が異なります。 
● 表示単位が[N]の場合、内径把持の場合でも外径把持の把持力を表示します。 
● 内径把持の把持力を設定する場合は、3ツ爪グリッパーの取扱説明書(MJ3829)の
【把持力と電流制限値の関係】のグラフを参照して[%]で設定してください。 

 
 

単位切替 

単位切替 

単位切替 

単位切替 
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19.4.1 位置決め動作 
 

位置決め動作のポジションデータの設定内容は、以下です。(ロータリー、ワイヤシリンダー以外) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

① 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、小数点以下 2 桁まで入力できます。  

② 速度〔％または mm/s〕 ： 動作の速度を設定します。 
1～100％の間の数値で設定します。 
また、単位切替で、mm/s の単位に切替えることができます。

mm/s の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

注 最低速度は、次の式で算出してください。 
最低速度〔mm/s〕＝リード長〔mm〕÷800÷0.001〔秒〕 

(200V サーボモーター仕様エンコーダーパルス数：16384)  
③ 加速度〔％または G〕 ： 起動時の加速度を設定します。 

1～100%の間の数値で設定します。 
また、単位切替で、G の単位に切替えることができます。 
G の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。  

④ 減速度〔％または G〕 ： 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。 
また、単位切替で、G の単位に切替えることができます。 
G の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。  

⑤ サイクルタイム〔s〕 ： 設定した速度、加速度、減速度から算出したサイクルタイム

を表示します。 
⑥ 現在位置〔mm〕 ： 現在位置を表示します。  
⑦ 転送 ： データの設定が完了したら転送でエレシリンダーにデータを

転送します。  
➇ 自動サーボ OFF 設定 ： 自動サーボ OFF 遅延時間の設定を行います。 

［19.4.5 自動サーボ OFF 参照］ 
 

 注意：転送せずにほかの画面に移行すると、データは設定前の値に戻ってしまいます。 
また転送をしないと手動運転スイッチで動作をさせることができません。 

①① 

③③ 

②② 

④④ 

⑤⑤ 

⑥⑥ 

③③ 

②② 

④④ 

⑤⑤ 

⑦⑦ ➇➇  
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19.4.1 位置決め動作 
 

位置決め動作のポジションデータの設定内容は、以下です。(ロータリー、ワイヤシリンダー以外) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

① 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、小数点以下 2 桁まで入力できます。  

② 速度〔％または mm/s〕 ： 動作の速度を設定します。 
1～100％の間の数値で設定します。 
また、単位切替で、mm/s の単位に切替えることができます。

mm/s の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

注 最低速度は、次の式で算出してください。 
最低速度〔mm/s〕＝リード長〔mm〕÷800÷0.001〔秒〕 

(200V サーボモーター仕様エンコーダーパルス数：16384)  
③ 加速度〔％または G〕 ： 起動時の加速度を設定します。 

1～100%の間の数値で設定します。 
また、単位切替で、G の単位に切替えることができます。 
G の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。  

④ 減速度〔％または G〕 ： 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。 
また、単位切替で、G の単位に切替えることができます。 
G の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。  

⑤ サイクルタイム〔s〕 ： 設定した速度、加速度、減速度から算出したサイクルタイム

を表示します。 
⑥ 現在位置〔mm〕 ： 現在位置を表示します。  
⑦ 転送 ： データの設定が完了したら転送でエレシリンダーにデータを

転送します。  
➇ 自動サーボ OFF 設定 ： 自動サーボ OFF 遅延時間の設定を行います。 

［19.4.5 自動サーボ OFF 参照］ 
 

 注意：転送せずにほかの画面に移行すると、データは設定前の値に戻ってしまいます。 
また転送をしないと手動運転スイッチで動作をさせることができません。 

①① 

③③ 

②② 

④④ 

⑤⑤ 

⑥⑥ 

③③ 

②② 

④④ 

⑤⑤ 

⑦⑦ ➇➇  
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位置決め動作のポジションデータの設定内容は、以下です。（ロータリー） 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
① 位置設定〔度〕 ： 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 度、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

 
② 速度〔％または度/s〕 ： 動作の速度を設定します。 

1～100％の間の数値で設定します。 
また、単位切替で、度/s の単位に切替えることができます。

度/s の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

注 最低速度：20 度/s 
 
③ 加速度〔％または G〕 ： 起動時の加速度を設定します。 

1～100％の間の数値で設定します。 
また、単位切替で、G の単位に切替えることができます。 
G の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

 
④ 減速度〔％または G〕 ： 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。 
また、単位切替で、G の単位に切替えることができます。 
G の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

 
⑤ サイクルタイム〔s〕 ： 設定した速度、加速度、減速度から算出したサイクルタイム

を表示します。 
 
⑥ 現在位置〔mm〕 ： 現在位置を表示します。 
 
⑦ 転送 ： データの設定が完了したら転送でエレシリンダーにデータを

転送します。 
 
➇ 自動サーボ OFF 設定 ： 自動サーボ OFF 遅延時間の設定を行います。 

［19.4.5 自動サーボ OFF 参照］ 

①① 

③③ 

②② 
⑤⑤ 

④④ 

③③ 

②② 
⑤⑤ 

④④ 

⑥⑥ 

⑦⑦ ➇➇ 
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位置決め動作のポジションデータ設定内容は、以下です。(ワイヤシリンダー) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
① 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、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

 
② 速度〔％または mm/s〕 ： 動作の速度を設定します。 

1～100％の間の数値で設定します。 
また、単位切替で、mm/s の単位に切替えることができます。 
mm/s の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

 
③ 加速度〔％または G〕 ： 起動時の加速度を設定します。 

1～100％の間の数値で設定します。 
また、単位切替で、G の単位に切替えることができます。 

 G の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。 
 
④ 減速度〔％または G〕 ： 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。 
また、単位切替で、G の単位に切替えることができます。 

 G の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。 
 
⑤ サイクルタイム〔s〕 ： 設定した速度、加速度、減速度から算出したサイクルタイムを 

表示します。 
 
⑥ 現在位置〔mm〕 ： 現在位置を表示します。 

 
⑦ 転送 ： データの設定が完了したら転送でエレシリンダーにデータを 

転送します。 
 
⑧ 自動サーボ OFF 設定 ： 自動サーボ OFF 遅延時間の設定を行います。 
 ［19.4.5 自動サーボ OFF 参照］ 

 

 
注意：転送せずにほかの画面に移行すると、データは設定前の値に戻ってしまいます。 

また転送をしないと手動運転スイッチで動作をさせることができません。 

①① 

②② ②② 
⑤⑤ ⑤⑤ 

③③ ③③ 

④④ ④④ 

⑧⑧ ⑦⑦ 

⑥⑥ 
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位置決め動作のポジションデータ設定内容は、以下です。(ワイヤシリンダー) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
① 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、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

 
② 速度〔％または mm/s〕 ： 動作の速度を設定します。 

1～100％の間の数値で設定します。 
また、単位切替で、mm/s の単位に切替えることができます。 
mm/s の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

 
③ 加速度〔％または G〕 ： 起動時の加速度を設定します。 

1～100％の間の数値で設定します。 
また、単位切替で、G の単位に切替えることができます。 

 G の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。 
 
④ 減速度〔％または G〕 ： 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。 
また、単位切替で、G の単位に切替えることができます。 

 G の場合は、小数点以下 2 桁まで入力できます。 
 
⑤ サイクルタイム〔s〕 ： 設定した速度、加速度、減速度から算出したサイクルタイムを 

表示します。 
 
⑥ 現在位置〔mm〕 ： 現在位置を表示します。 

 
⑦ 転送 ： データの設定が完了したら転送でエレシリンダーにデータを 

転送します。 
 
⑧ 自動サーボ OFF 設定 ： 自動サーボ OFF 遅延時間の設定を行います。 
 ［19.4.5 自動サーボ OFF 参照］ 

 

 
注意：転送せずにほかの画面に移行すると、データは設定前の値に戻ってしまいます。 

また転送をしないと手動運転スイッチで動作をさせることができません。 

①① 

②② ②② 
⑤⑤ ⑤⑤ 

③③ ③③ 

④④ ④④ 

⑧⑧ ⑦⑦ 

⑥⑥ 
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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 

 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

⑨ 転送履歴 

転送で、往路または復路の加速度、速度、減速度を転送すると、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。 

 
⑩ 手動運転 

手動運転枠内の後退端または前進端でアクチュエーターを前進または後退させることができ

ます。(ジョグ動作) 

 
後退端および前進端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、

先に転送で設定値をエレシリンダーに転送してください。 
 

（原点復帰未完了の場合、前進端および後退端ボタンではなく原点復帰ボタンとなり、タッチで

原点復帰を実行します。） 

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 

⑦⑦ 

⑨⑨ 

⑩⑩ 
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19.4.2 押付け動作 
 
押付け動作のポジションデータの設定内容は、以下です。(ロータリー、ワイヤシリンダー以外) 
押付けの□をタッチしてレ点を設定すると、押付け動作の設定画面になります。 
(□押付けが表示されない機種は、押付け動作を行うことはできません。) 

 
往路(後退端→前進端)の 
押付け動作 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
復路(前進端→後退端)の 
押付け動作 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

① 位置設定〔mm〕 ：移動開始の位置(後退端または前進端)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、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

 
② 速度、加速度、減速度 ： 移動開始の位置(後退端または前進端)から押付け開始位置までの 

移動の速度、加速度、減速度を設定します。 
設定方法は、位置決め動作と同じです。 

 
③ 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。 

単位切替で、N の単位に切替えることができます。 
押付け速度は、20mm/s となります。 
設定速度が 20mm/s 以下の場合は、設定速度で押付けが行われます。 

 
転送履歴 ：  押付け動作では、転送履歴は表示されません。 

 
転送操作、手動運転は、位置決め動作と同じです。［19.4.1 位置決め動作 参照］ 

①① 

②② 
③③ 

①① 

②② 
③③ 
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19.4.2 押付け動作 
 
押付け動作のポジションデータの設定内容は、以下です。(ロータリー、ワイヤシリンダー以外) 
押付けの□をタッチしてレ点を設定すると、押付け動作の設定画面になります。 
(□押付けが表示されない機種は、押付け動作を行うことはできません。) 

 
往路(後退端→前進端)の 
押付け動作 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
復路(前進端→後退端)の 
押付け動作 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

① 位置設定〔mm〕 ：移動開始の位置(後退端または前進端)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、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

 
② 速度、加速度、減速度 ： 移動開始の位置(後退端または前進端)から押付け開始位置までの 

移動の速度、加速度、減速度を設定します。 
設定方法は、位置決め動作と同じです。 

 
③ 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。 

単位切替で、N の単位に切替えることができます。 
押付け速度は、20mm/s となります。 
設定速度が 20mm/s 以下の場合は、設定速度で押付けが行われます。 

 
転送履歴 ：  押付け動作では、転送履歴は表示されません。 

 
転送操作、手動運転は、位置決め動作と同じです。［19.4.1 位置決め動作 参照］ 

①① 

②② 
③③ 

①① 

②② 
③③ 
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押付け動作のポジションデータの設定内容は、以下です。(ロータリー) 
押付けの□をタッチしてレ点を設定すると、押付け動作の設定画面になります。 

 
 
往路(後退端→前進端)の 
押付け動作 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
復路(前進端→後退端)の 
押付け動作 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
① 位置設定〔度〕 ：移動開始の位置(後退端または前進端)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。 
単位は度、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

 
② 速度、加速度、減速度 ：  移動開始の位置(後退端または前進端)から押付け開始位置までの 

移動の速度、加速度、減速度を設定します。 
設定方法は、位置決め動作と同じです。 

 
③ 押付け力〔％または N•m〕 ： ％で押付けトルク(電流制限値)を設定します。 

単位切替 で、N•m の単位に切替えることができます。 
押付け速度は、20 度/s となります。 
設定速度が 20度/s以下の場合は、設定速度で押付けが行われます。 

 
転送履歴 ： 押付け動作では、転送履歴は表示されません。 
 
転送操作、手動運転は、位置決め動作と同じです。［19.4.1 位置決め動作 参照］ 

②② 
③③ 

①① 

②② 
③③ 

①① 
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押付け動作のポジションデータの設定内容は、以下です。（ワイヤシリンダー） 
押付けの□にレ点を設定すると、押付け動作の設定画面になります。 
 

往路(後退端→前進端)の 

押付け動作 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

復路(前進端→後退端)の 
押付け動作 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

① 位置設定〔mm〕 ：移動開始の位置(後退端または前進端)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、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

 
② 速度、加速度、減速度 ：移動開始の位置(後退端または前進端)から押付け開始位置までの 

移動の速度、加速度、減速度を設定します。 
設定方法は、位置決め動作と同じです。 

 
③ 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。 
  単位切替で、N の単位に切替えることができます。 
  押付け速度は、20mm/s となります。 
  設定速度が 20mm/s 以下の場合は、設定速度で押付けが行われます。 
 
④ 押付け終端〔mm〕 ：押付け動作が空回りしたことを検出する位置を設定します。 

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、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

 
転送操作、手動運転は、位置決め動作と同じです。［19.4.1 位置決め動作 参照］ 

②② 
  ③③ 

④④ 

①① 

②② 
 

③③  

 

④④ 

①① 
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押付け動作のポジションデータの設定内容は、以下です。（ワイヤシリンダー） 
押付けの□にレ点を設定すると、押付け動作の設定画面になります。 
 

往路(後退端→前進端)の 

押付け動作 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

復路(前進端→後退端)の 
押付け動作 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

① 位置設定〔mm〕 ：移動開始の位置(後退端または前進端)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、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

 
② 速度、加速度、減速度 ：移動開始の位置(後退端または前進端)から押付け開始位置までの 

移動の速度、加速度、減速度を設定します。 
設定方法は、位置決め動作と同じです。 

 
③ 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。 
  単位切替で、N の単位に切替えることができます。 
  押付け速度は、20mm/s となります。 
  設定速度が 20mm/s 以下の場合は、設定速度で押付けが行われます。 
 
④ 押付け終端〔mm〕 ：押付け動作が空回りしたことを検出する位置を設定します。 

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、小数点以下 2 桁まで入力できます。 

 
転送操作、手動運転は、位置決め動作と同じです。［19.4.1 位置決め動作 参照］ 

②② 
  ③③ 

④④ 

①① 

②② 
 

③③  

 

④④ 

①① 
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19.4.3 手動運転 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
簡単データ設定画面を表示すると、画面右下に手動運転の枠が表示されます。 
○(ラジオボタン)で試運転、ジョグ、インチングが選択できます。 

 
(1) 試運転 

○(ラジオボタン)で試運転を選択します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

  設定値未転送 

 

モーター電源 OFF でモーター電源 ON/OFF を切替えます。 

ブレーキ強制解除でブレーキ強制解除の ON/OFF を切替えます。 

 

後退端でアクチュエーターを後退端まで移動します。 

運転条件(復路：前進端→後退端)の速度、加減速度で動作します。 

 

前進端でアクチュエーターを前進端まで移動します。 

運転条件(往路：後退端→前進端)の速度、加減速度で動作します。 

 

後退動作、前進動作ともボタンをタッチしている間だけ移動します。途中で離すと止まります。 

後退端および前進端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、

先に転送で設定値をエレシリンダーに転送してください。 
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(2) ジョグ 

○(ラジオボタン)でジョグを選択します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

後退をタッチしている間、アクチュエーターが後退します。 

後退端の設定に関係なく、原点まで後退します。 

 

前進をタッチしている間、アクチュエーターが前進します。 

前進端の設定に関係なく、ストロークエンドまで前進します。 

 

ジョグ速度変更をタッチすると、後退/前進のジョグ速度を以下の順で変更します。 

  1 mm/s(度/s) → 10 mm/s(度/s) → 30 mm/s(度/s) → 50 mm/s(度/s) → 100 mm/s(度/s) 
 

 
 
(3) インチング 

○(ラジオボタン)でインチングを選択します。 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

後退をタッチすると、一定距離アクチュエーターを後退します。 

後退端の設定に関係なく、原点まで後退できます。 

 

前進をタッチすると、一定距離アクチュエーターを前進します。 

前進端の設定に関係なく、ストロークエンドまで前進できます。 

 

インチング距離変更をタッチすると、1 回のタッチでの移動距離を以下の順で変更します。 

  0.01 mm(度) → 0.10 mm(度) → 0.50 mm(度) → 1.00 mm(度) → 5.00 mm(度) 
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(2) ジョグ 

○(ラジオボタン)でジョグを選択します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

後退をタッチしている間、アクチュエーターが後退します。 

後退端の設定に関係なく、原点まで後退します。 

 

前進をタッチしている間、アクチュエーターが前進します。 

前進端の設定に関係なく、ストロークエンドまで前進します。 

 

ジョグ速度変更をタッチすると、後退/前進のジョグ速度を以下の順で変更します。 

  1 mm/s(度/s) → 10 mm/s(度/s) → 30 mm/s(度/s) → 50 mm/s(度/s) → 100 mm/s(度/s) 
 

 
 
(3) インチング 

○(ラジオボタン)でインチングを選択します。 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

後退をタッチすると、一定距離アクチュエーターを後退します。 

後退端の設定に関係なく、原点まで後退できます。 

 

前進をタッチすると、一定距離アクチュエーターを前進します。 

前進端の設定に関係なく、ストロークエンドまで前進できます。 

 

インチング距離変更をタッチすると、1 回のタッチでの移動距離を以下の順で変更します。 

  0.01 mm(度) → 0.10 mm(度) → 0.50 mm(度) → 1.00 mm(度) → 5.00 mm(度) 
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(4) 転送履歴表示(ワイヤーシリンダー時は非表示) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
表示切替をタッチすると、手動運転表示と転送履歴表示を切替えます。 
試運転、ジョグ、インチングのいずれの選択状態からでも切替え可能です。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

転送履歴表示中は、手動運転のボタンは、試運転の後退端、前進端となります。 
手動運転表示に切替えると、試運転が選択された状態に戻ります。 
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19.4.4 設置姿勢設定・搬送負荷設定 
 

往路・復路で「搬送負荷(kg)」と「設置姿勢」をあらかじめ指定することにより、お客様が設定 
できる最適速度・加減速度が決まります。 
 

 
加速度・速度・減速度のいずれか

をタッチします。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

テンキー画面が立上がります。 
右下の変更をタッチします。 
 
搬送負荷設定に対応していない 
機種（次ページ参照）は、 
変更が表示されません。 

 
 
 
 
 
 

 
「設置姿勢」を選択し、 
「搬送負荷」を入力してから、 
設定をタッチします。 
 
ロータリータイプの場合、 
単位は「kg•m2」 
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19.4.4 設置姿勢設定・搬送負荷設定 
 

往路・復路で「搬送負荷(kg)」と「設置姿勢」をあらかじめ指定することにより、お客様が設定 
できる最適速度・加減速度が決まります。 
 

 
加速度・速度・減速度のいずれか

をタッチします。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

テンキー画面が立上がります。 
右下の変更をタッチします。 
 
搬送負荷設定に対応していない 
機種（次ページ参照）は、 
変更が表示されません。 

 
 
 
 
 
 

 
「設置姿勢」を選択し、 
「搬送負荷」を入力してから、 
設定をタッチします。 
 
ロータリータイプの場合、 
単位は「kg•m2」 
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設定・調整する運転条件を

タッチします。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
テンキーで数値を設定し、 
ENT をタッチします。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

転送をタッチします。 
 

コントローラーに数値が書込 
まれ、後退端と前進端が緑色 
になり、「転送履歴」が更新され

ます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

搬搬送送負負荷荷設設定定 非非対対応応機機種種 

・超小型エレシリンダー (EC-SL3□、GDS3L、GDB3□、T3□) 

・グリッパータイプ (EC-GRB8M、GRB10M、GRB13M、GRB13L) 
・ストッパシリンダー ECO タイプ (EC-ST15ME) 
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19.4.5 自動サーボ OFF 
 
自動サーボ OFF に遅延時間を設定した場合、動作完了後、設定時間が経過するとサーボ OFF 
します。往路、復路それぞれに自動サーボ OFF 遅延時間を設定することができます。 

 
 
自動サーボ OFF 設定をタッチすると 
自動サーボ OFF 設定画面が表示されます。 
 
 
 
 

 
 

 
往路、復路に自動サーボ OFF 遅延時間を設定します。 

 
※「0.0 s」に設定すると、機能が無効になります。 

 
 
 
 

 
 

入力後、設定をタッチします。 
 
 
 
 
 
 

 
 
はいをタッチします。 
 
コントローラーが再起動したら、 
自動サーボ OFF の設定は完了です。 
 
 
 

  
エレシリンダーの対応バージョン 

 
 
 
 

機種 バージョン 
24V 系エレシリンダー V000D 以降 

200V 系エレシリンダー V0005 以降 
超小型エレシリンダー V0002 以降 
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19.4.5 自動サーボ OFF 
 
自動サーボ OFF に遅延時間を設定した場合、動作完了後、設定時間が経過するとサーボ OFF 
します。往路、復路それぞれに自動サーボ OFF 遅延時間を設定することができます。 

 
 
自動サーボ OFF 設定をタッチすると 
自動サーボ OFF 設定画面が表示されます。 
 
 
 
 

 
 

 
往路、復路に自動サーボ OFF 遅延時間を設定します。 

 
※「0.0 s」に設定すると、機能が無効になります。 

 
 
 
 

 
 

入力後、設定をタッチします。 
 
 
 
 
 
 

 
 
はいをタッチします。 
 
コントローラーが再起動したら、 
自動サーボ OFF の設定は完了です。 
 
 
 

  
エレシリンダーの対応バージョン 

 
 
 
 

機種 バージョン 
24V 系エレシリンダー V000D 以降 

200V 系エレシリンダー V0005 以降 
超小型エレシリンダー V0002 以降 
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19.5 ロボポンプ設定 
 

ロボポンプを接続し、軸選択画面でロボポンプを選択した場合、EC メニュー1 画面に 
ロボポンプ設定ボタンが表示され、タッチするとロボポンプ設定画面に遷移します。 
ロボポンプ設定画面では、ロボポンプの吸着、離脱やステータスモニターの表示、圧力設定、 
詳細設定ができます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ロボポンプ設定画面が表示されます。 
PIO パターン、省エネモードの無効、有効により圧力設定の内容が異なります。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

EC メニュー1 画面で、ロボポンプ設定 
ボタンをタッチします。  

PIO パターンが 0 または１、かつ 
省エネモードが無効の場合 

PIO パターンが 0 または１、かつ 
省エネモードが有効の場合 



19.
エ
レ
シ
リ
ン
ダ
ー
、
ロ
ボ
ポ
ン
プ
操
作
機
能

 

19-30 MJ0377-8A 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

PIO パターンが 2、かつ 
省エネモードが無効の場合 

 

PIO パターンが 2、かつ 
省エネモードが有効の場合 
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PIO パターンが 2、かつ 
省エネモードが無効の場合 

 

PIO パターンが 2、かつ 
省エネモードが有効の場合 
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19.5.1 動作ステータス 
 
 
 
 
 

表示内容は以下のとおりです。 
 
① 運転状態 ：ロボポンプの運転状況を表示します。 
② 圧力[kPa] ：真空ポンプ部の圧力を表示します。 
 
 

19.5.2 I/O 信号 
 
 
 
 
 

表示内容は以下のとおりです。 
 
① 吸着確認 ：吸着完了時に点灯します。 

吸着完了していない場合、消灯します。 
 

 
 
 
 
 

表示内容は以下のとおりです。 
 
② 吸着確認 ：吸着完了時に点灯します。 
③ 離脱確認 ：離脱完了時に点灯します。 

 
 

PIO パターンが 2 の場合 

PIO パターンが 0 または 1 の場合 
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19.5.3 圧力設定 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

表示、設定内容、各ボタンタッチ時の処理は以下のとおりです。 
 

① 吸着確認 ON レベル[kPa] ：吸着完了となる圧力の上限値を設定します。 
単位は[kPa]、マイナスの整数を入力することができます。 
モニターモード時、吸着中または離脱中の場合、設定の変更を 
行うことはできません。 

 
② 吸着確認 OFF レベル[kPa] ：離脱完了となる圧力の下限値を設定します。 

単位は[kPa]、マイナスの整数を入力することができます。 
モニターモード時、吸着中または離脱中の場合、設定の変更を

行うことはできません。 
 
③ 吸着確認レベル[kPa] ：吸着完了となる圧力の上限値を設定します。 

単位は[kPa]、マイナスの整数を入力することができます。 
モニターモード時、吸着中または離脱中の場合、設定の変更を

行うことはできません。 
 
④ 離脱確認レベル[kPa] ：離脱完了となる圧力の下限値を設定します。 

単位は[kPa]、マイナスの整数を入力することができます。 
モニターモード時、吸着中または離脱中の場合、設定の変更を

行うことはできません。 
 
⑤ 詳細設定ボタン ：ロボポンプ詳細設定画面を表示します。 

［19.5.8.1 ロボポンプ詳細設定 1 画面 (省エネモード)、 
19.5.8.2 ロボポンプ詳細設定 2 画面 (レベル設定) 参照］ 

 
⑥ 転送ボタン ：ロボポンプへ変更した設定を送信します。 

設定を変更していない場合や吸着中または離脱中の場合は、 
転送ボタンは無効になります。 

 
⑦ 圧力設定グラフ ：吸着確認 ON、OFF レベルと圧力の関係を表示します。 
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19.5.3 圧力設定 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

表示、設定内容、各ボタンタッチ時の処理は以下のとおりです。 
 

① 吸着確認 ON レベル[kPa] ：吸着完了となる圧力の上限値を設定します。 
単位は[kPa]、マイナスの整数を入力することができます。 
モニターモード時、吸着中または離脱中の場合、設定の変更を 
行うことはできません。 

 
② 吸着確認 OFF レベル[kPa] ：離脱完了となる圧力の下限値を設定します。 

単位は[kPa]、マイナスの整数を入力することができます。 
モニターモード時、吸着中または離脱中の場合、設定の変更を

行うことはできません。 
 
③ 吸着確認レベル[kPa] ：吸着完了となる圧力の上限値を設定します。 

単位は[kPa]、マイナスの整数を入力することができます。 
モニターモード時、吸着中または離脱中の場合、設定の変更を

行うことはできません。 
 
④ 離脱確認レベル[kPa] ：離脱完了となる圧力の下限値を設定します。 

単位は[kPa]、マイナスの整数を入力することができます。 
モニターモード時、吸着中または離脱中の場合、設定の変更を

行うことはできません。 
 
⑤ 詳細設定ボタン ：ロボポンプ詳細設定画面を表示します。 

［19.5.8.1 ロボポンプ詳細設定 1 画面 (省エネモード)、 
19.5.8.2 ロボポンプ詳細設定 2 画面 (レベル設定) 参照］ 

 
⑥ 転送ボタン ：ロボポンプへ変更した設定を送信します。 

設定を変更していない場合や吸着中または離脱中の場合は、 
転送ボタンは無効になります。 

 
⑦ 圧力設定グラフ ：吸着確認 ON、OFF レベルと圧力の関係を表示します。 
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19.5.4 アラーム 
 
 
 
 
 

表示、各ボタンタッチ時の処理は以下のとおりです。 
 
① アラームコード ：発生したアラームコードを表示します。 

アラームが発生しない場合は「なし」が表示されます。 
 
② 内容 ：発生したアラームの内容を表示します。 
 
③ トラブルシューティングボタン ：トラブルシューティング画面へ遷移します。 

 
 

19.5.5 手動運転 
 
 
 
 

各ボタンタッチ時の処理は以下のとおりです。 
 
① 吸着ボタン ：タッチすると吸着動作を開始します。 

待機中かつ未送信データが存在しない場合、有効です。 
 
② 離脱ボタン ：タッチすると離脱動作を開始します。 

PIO パターン=0 または 2 の場合、吸着中および待機中は 
有効です。 
PIO パターン=1 の場合、吸着中のみ有効です。 



19.
エ
レ
シ
リ
ン
ダ
ー
、
ロ
ボ
ポ
ン
プ
操
作
機
能

 

19-34 MJ0377-8A 

19.5.6 離脱警告確認画面 
 
吸着中に EC メニュー1 画面、軸選択画面に遷移しようとした場合、離脱警告確認画面が表示され

ます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

各ボタンタッチ時の処理は以下のとおりです。 
 
① はいボタン ：離脱処理を行ってから、EC メニュー1 画面、軸選択画面に 

遷移します。 
 
② いいえボタン ：離脱処理を行わず、EC メニュー1 画面、軸選択画面に遷移 

します。 
 
③ キャンセルボタン ：離脱処理を行わず、ロボポンプ設定（ロボポンプ詳細設定）

画面に戻ります。 
 

19.5.7 編集中データ破棄確認画面 
 
データ編集を行い、転送ボタンをタッチせずに、EC メニュー1 画面、軸選択画面に遷移しようと

した場合、編集中データ破棄確認画面が表示されます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

各ボタンタッチ時の処理は以下のとおりです。 
 
① はいボタン ：データを破棄し、EC メニュー1 画面、軸選択画面に遷移 

します。 
 
② いいえボタン ：データを破棄せず、ロボポンプ設定 (ロボポンプ詳細設定) 

画面に戻ります。 
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19.5.6 離脱警告確認画面 
 
吸着中に EC メニュー1 画面、軸選択画面に遷移しようとした場合、離脱警告確認画面が表示され

ます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

各ボタンタッチ時の処理は以下のとおりです。 
 
① はいボタン ：離脱処理を行ってから、EC メニュー1 画面、軸選択画面に 

遷移します。 
 
② いいえボタン ：離脱処理を行わず、EC メニュー1 画面、軸選択画面に遷移 

します。 
 
③ キャンセルボタン ：離脱処理を行わず、ロボポンプ設定（ロボポンプ詳細設定）

画面に戻ります。 
 

19.5.7 編集中データ破棄確認画面 
 
データ編集を行い、転送ボタンをタッチせずに、EC メニュー1 画面、軸選択画面に遷移しようと

した場合、編集中データ破棄確認画面が表示されます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

各ボタンタッチ時の処理は以下のとおりです。 
 
① はいボタン ：データを破棄し、EC メニュー1 画面、軸選択画面に遷移 

します。 
 
② いいえボタン ：データを破棄せず、ロボポンプ設定 (ロボポンプ詳細設定) 

画面に戻ります。 
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19.5.8 ロボポンプ詳細設定画面 
 
ロボポンプ設定画面の詳細設定ボタンをタッチすることで、ロボポンプ詳細設定画面 1 に遷移しま

す。ロボポンプ詳細設定画面 1 では、省エネモードの無効/有効の切替えを行うことができます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ロボポンプ設定画面の詳細設定ボタンを

タッチします。 

ロボポンプ詳細設定画面 1 が表示されます。 
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19.5.8.1  ロボポンプ詳細設定 1 画面(省エネモード) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

表示、設定内容、各ボタンタッチ時の処理は以下のとおりです。 
 
① 説明ボタン ：タッチすると画面下側に省エネモードの説明を表示します。 

 
② 無効、有効ラジオボタン ：省エネモードの無効、有効の設定を行います。 

設定したい項目の〇 (ラジオボタン)または文字列をタッチ

します。 
選んだ値の〇(ラジオボタン)が黒丸になります。 

 
③ 圧力設定グラフ ：吸着確認 ON、OFF レベルと圧力の関係を表示します。 

 
④ 省エネモード説明欄 ：説明ボタンをタッチすると省エネモードの説明を表示します。 

 
⑤ ↓次頁ボタン ：ロボポンプ詳細設定画面 2（レベル設定）を表示します。 
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19.5.8.1  ロボポンプ詳細設定 1 画面(省エネモード) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

表示、設定内容、各ボタンタッチ時の処理は以下のとおりです。 
 
① 説明ボタン ：タッチすると画面下側に省エネモードの説明を表示します。 

 
② 無効、有効ラジオボタン ：省エネモードの無効、有効の設定を行います。 

設定したい項目の〇 (ラジオボタン)または文字列をタッチ

します。 
選んだ値の〇(ラジオボタン)が黒丸になります。 

 
③ 圧力設定グラフ ：吸着確認 ON、OFF レベルと圧力の関係を表示します。 

 
④ 省エネモード説明欄 ：説明ボタンをタッチすると省エネモードの説明を表示します。 

 
⑤ ↓次頁ボタン ：ロボポンプ詳細設定画面 2（レベル設定）を表示します。 

 

 

MJ0377-8A  19-37  

19.5.8.2  ロボポンプ詳細設定 2 画面(レベル設定) 
 
ロボポンプ詳細設定画面 1 の↓次頁ボタンをタッチすることで、ロボポンプ詳細設定画面 2 に遷移

します。ロボポンプ詳細設定画面 2 では、吸着確認 ON レベル、吸着確認 OFF、吸着確認、離脱確

認レベルの設定を行うことができます。吸着確認 ON レベル、吸着確認 OFF、吸着確認、離脱確認

レベルは PIO パターンで設定の値によって決定します。 
また省エネモードが有効の場合、吸着停止レベルを設定することができます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ロボポンプ詳細設定画面 2 が表示されます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

PIO パターンが 0 または 1 の場合 

PIO パターンが 2 の場合 

ロボポンプ詳細設定画面 1 で 
↓次頁ボタンをタッチします。 
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表示、設定内容、各ボタンタッチ時の処理は以下のとおりです。 
 
① 吸着確認 ON レベル ：吸着確認信号を ON にする圧力を設定します。 

マイナスの整数を入力することができます。 
設定した圧力を下回った場合、吸着確認信号が ON に 
なります。 
 

② 吸着確認 OFF レベル ：吸着確認信号を OFF するレベルを設定します。 
マイナスの整数を入力することができます。 
設定した圧力を上回った場合、吸着確認信号が OFF に 
なります。 

 
③ 吸着確認レベル ：吸着確認信号を ON にする圧力を設定します。 

マイナスの整数を入力することができます。 
設定した圧力を下回った場合、吸着確認信号が ON に 
なります。 

 
④ 離脱確認レベル ：離脱確認信号を ON にする圧力を設定します。 

マイナスの整数を入力することができます。 
設定した圧力を下回った場合、離脱確認信号が ON に 
なります。 
吸着信号が入った場合に OFF になります。 

 
⑤ 吸着停止レベル ：吸着動作を停止する圧力を設定します。 

マイナスの整数を入力することができます。 
省エネモード有効の場合、設定することができます。 
本パラメーターで設定した圧力に達すると吸着動作を停止し、

設定した圧力の 90%の圧力を上回った場合、吸着動作を再開

します。 
 
⑥ 説明ボタン ：タッチすると画面下側にレベル設定の説明を表示します。 

 
 
⑦ パラメーター説明欄 ：説明ボタンをタッチするとパラメーターの説明を表示します。 

 
⑧ 転送ボタン ：ロボポンプへ変更した設定を送信します。 
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表示、設定内容、各ボタンタッチ時の処理は以下のとおりです。 
 
① 吸着確認 ON レベル ：吸着確認信号を ON にする圧力を設定します。 

マイナスの整数を入力することができます。 
設定した圧力を下回った場合、吸着確認信号が ON に 
なります。 
 

② 吸着確認 OFF レベル ：吸着確認信号を OFF するレベルを設定します。 
マイナスの整数を入力することができます。 
設定した圧力を上回った場合、吸着確認信号が OFF に 
なります。 

 
③ 吸着確認レベル ：吸着確認信号を ON にする圧力を設定します。 

マイナスの整数を入力することができます。 
設定した圧力を下回った場合、吸着確認信号が ON に 
なります。 

 
④ 離脱確認レベル ：離脱確認信号を ON にする圧力を設定します。 

マイナスの整数を入力することができます。 
設定した圧力を下回った場合、離脱確認信号が ON に 
なります。 
吸着信号が入った場合に OFF になります。 

 
⑤ 吸着停止レベル ：吸着動作を停止する圧力を設定します。 

マイナスの整数を入力することができます。 
省エネモード有効の場合、設定することができます。 
本パラメーターで設定した圧力に達すると吸着動作を停止し、

設定した圧力の 90%の圧力を上回った場合、吸着動作を再開

します。 
 
⑥ 説明ボタン ：タッチすると画面下側にレベル設定の説明を表示します。 

 
 
⑦ パラメーター説明欄 ：説明ボタンをタッチするとパラメーターの説明を表示します。 

 
⑧ 転送ボタン ：ロボポンプへ変更した設定を送信します。 
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19.6 パラメーター編集 
 

パラメーターの表示や編集を行います。 

 
 
パラメーターのテーブルが表示されます。(機種により表示項目が異なります。) 

 

パラメーター編集画面の基本操作を次ページに示します。 
 

EC メニュー1 画面で、 
パラメーター編集ボタンをタッチします。 
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(1) 設定値を入力する項目 

 
 

(2) ○(ラジオボタン)にタッチして選択する項目 

 

 

(3) 項目説明 

 

 

設定したい項目の○(ラジオボタン)または文字 

にタッチします。 

選んだ値の○(ラジオボタン)が黒丸になります。 

説明ボタンをタッチすると画面下側に 

設定項目の説明を表示します。 

 

設定したい項目の設定値をタッチすると、 

テンキーが表示されます。 

テンキーの数字をタッチ入力してENTボタンを

タッチします。 

テンキー表示後、変更をキャンセルする場合は、

ESC ボタンをタッチします。 

 



19.
エ
レ
シ
リ
ン
ダ
ー
、
ロ
ボ
ポ
ン
プ
操
作
機
能

 

19-40 MJ0377-8A 

(1) 設定値を入力する項目 

 
 

(2) ○(ラジオボタン)にタッチして選択する項目 

 

 

(3) 項目説明 

 

 

設定したい項目の○(ラジオボタン)または文字 

にタッチします。 

選んだ値の○(ラジオボタン)が黒丸になります。 

説明ボタンをタッチすると画面下側に 

設定項目の説明を表示します。 

 

設定したい項目の設定値をタッチすると、 

テンキーが表示されます。 

テンキーの数字をタッチ入力してENTボタンを

タッチします。 

テンキー表示後、変更をキャンセルする場合は、

ESC ボタンをタッチします。 
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(4) パラメーター反映 
 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(5) データ編集禁止運転状況 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

すべての設定が終了したら EC ホームボタンを

タッチします。 
変更がある場合は、“再起動しますか？”の確認画面

が表示されますので、はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると、設定したパラメー

ターは反映されずに、パラメーター編集画面に 
戻ります。設定したパラメーターを反映させる 
ためにはエレシリンダーやロボポンプを再起動 
してください。 

エレシリンダーまたはロボポンプが再起動 

され、設定したパラメーターが反映されます。 

ロボポンプ吸着中または離脱中に設定の変更を

行おうとした場合、データ編集禁止運転状況 

画面を表示します。 

パラメーターの反映は行いません。 

注意：エレシリンダーやロボポンプの再起動を実施しなかった場合、パラメーターは 
書換わっていますが、書換えたパラメーターでの動作にはなりません。 
エレシリンダーやロボポンプの再起動後、または電源再投入後から有効になります。 
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19.7 試運転 
 

ジョグ・インチング操作、ポジションテーブルに登録されたポジションへの移動、連続移動、 
ポジションを直接指定しての移動、入出力信号のモニター、強制出力が行えます。 
ロボポンプの場合は、EC メニュー1 から直接 I/O テストに遷移します。 

 
 
試運転のメニュー画面が表示されます。 

 

 

(1) ジョグ・インチング 

ジョグ、インチングの操作を行います。 

詳しい操作方法は、[19.7.1 ジョグ・インチング操作]を参照してください。 

 

(2) ポジション移動 

前進端または後退端への移動または連続移動を行います。 

• 移動 ： 現在位置から前進端または後退端のどちらか指定した側まで移動します。 

(1 回だけ移動) 

• 連続移動 ： 前進端と後退端の間を繰返し移動します。 

詳しい操作方法は、[19.7.2 ポジション移動操作]を参照してください。 

 

(3) 数値指定移動 

目標位置と速度をテンキーで入力して移動を行います。 

詳しい操作方法は、[19.7.3 数値指定移動操作]を参照してください。 

 

(4) I/O テスト 

入力信号、出力信号のモニターや出力信号の強制出力ができます。 

詳しい操作方法は、[19.7.4 I/O テスト]を参照してください。 

EC メニュー1 画面で、試運転ボタンをタッチし

ます。 
ロボポンプの場合は I/O テストボタンをタッチ

します。 

試運転ジョグ・インチング、ポジション移動、

数値指定移動、I/O テストボタンのいずれかに

タッチします。 
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19.7 試運転 
 

ジョグ・インチング操作、ポジションテーブルに登録されたポジションへの移動、連続移動、 
ポジションを直接指定しての移動、入出力信号のモニター、強制出力が行えます。 
ロボポンプの場合は、EC メニュー1 から直接 I/O テストに遷移します。 

 
 
試運転のメニュー画面が表示されます。 

 

 

(1) ジョグ・インチング 

ジョグ、インチングの操作を行います。 

詳しい操作方法は、[19.7.1 ジョグ・インチング操作]を参照してください。 

 

(2) ポジション移動 

前進端または後退端への移動または連続移動を行います。 

• 移動 ： 現在位置から前進端または後退端のどちらか指定した側まで移動します。 

(1 回だけ移動) 

• 連続移動 ： 前進端と後退端の間を繰返し移動します。 

詳しい操作方法は、[19.7.2 ポジション移動操作]を参照してください。 

 

(3) 数値指定移動 

目標位置と速度をテンキーで入力して移動を行います。 

詳しい操作方法は、[19.7.3 数値指定移動操作]を参照してください。 

 

(4) I/O テスト 

入力信号、出力信号のモニターや出力信号の強制出力ができます。 

詳しい操作方法は、[19.7.4 I/O テスト]を参照してください。 

EC メニュー1 画面で、試運転ボタンをタッチし

ます。 
ロボポンプの場合は I/O テストボタンをタッチ

します。 

試運転ジョグ・インチング、ポジション移動、

数値指定移動、I/O テストボタンのいずれかに

タッチします。 
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19.7.1 ジョグ・インチング操作(対応機種のみ) 
 
ジョグ・インチング操作が行えます。 

 

 

• ジョグ速度・インチング距離 ： ジョグ速度 1、10、30、50、100mm/s、インチング距離 0.01、
0.10、0.50、1.00、5.00mm のいずれかを選ぶことにより、 
その速度でジョグ動作またはその距離でのインチング動作を

行います。選んだ値の○(ラジオボタン)に黒丸を表示します。 
 
• サーボボタン ： 軸のサーボ ON/OFF の状態を示します。サーボ ON 時は○ 

表示が点灯し、サーボ OFF 時は○表示が消灯します。 
 
• 原点復帰ボタン ： 原点復帰完了の状態を示します。原点復帰未完了時は○表示

は消灯しており、原点復帰ボタンをタッチすると、軸が原点

復帰し○表示が点灯します。 
 
• ブレーキ強制解除ボタン ： ブレーキ付きのアクチュエーターの場合、ブレーキ強制解除

ボタンをタッチすると、ブレーキを強制解除し、○表示が 
点灯します。再度、ブレーキ強制解除ボタンをタッチすると、

ブレーキの効いた状態に戻し、○表示が消灯します。 
 
• 後退(-)、前進(+)ボタン ： ジョグ動作選択時は、タッチしている間、設定速度で軸が 

移動します。インチング動作を選択時は、タッチする度に 
軸が設定距離だけ移動します。 
後退(-)ボタンは、マイナス方向に移動します。 
前進(+)ボタンは、プラス方向に移動します。 
インチング動作では、タッチし続けると 2 秒後に 1mm/s で

ジョグ移動します。以後 1 秒ごとに速度アップします。 
 

 
 

注意：垂直設置の場合にサーボ OFF 状態でブレーキ強制解除を行うと、軸が落下する 
可能性がありますのでご注意ください。 
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19.7.2 ポジション移動操作(対応機種のみ) 
 
ポジションテーブルに登録されたポジションへの移動、連続移動を行います。 
セーフティ速度 有効/無効によって表示する項目が異なります。[19.1.1 EC 操作モード]参照 

  

セーフティ速度有効時 セーフティ速度無効時 

 
• ポジション No. ： 前進端を選択している場合は“1”、後退端を選択している場合は“0”

を表示します。 
 
• 現在位置 ： 現在位置を表示します。 
 
• 目標位置 ： 選択しているポジション No.に設定した目標位置を表示します。 
 
セーフティ速度 有効時 
• 速度 ： 設定されている速度〔mm/s〕を表示します。 
 
セーフティ速度 無効時 
• 速度オーバーライド ： 設定されている速度オーバーライド(%)を表示します。 
 
• サーボオンボタン ： 軸のサーボ ON/OFF の状態を示します。サーボオンボタンをタッチす

ると軸がサーボ ON し、再度タッチすると軸がサーボ OFF します。 
サーボ ON 時は○表示が点灯し、サーボ OFF 時は○表示が消灯します。 

 
• 原点復帰ボタン ： 原点復帰完了の状態を示します。 

原点復帰未完了時は○表示は消灯しており、原点復帰ボタンをタッチ

すると、軸が原点復帰し○表示が点灯します。 
 
• ↑、↓ボタン ： ↑、↓ボタンをタッチし、移動目標のポジション No.(1:前進端/ 

0:後退端)を選択します。 
 
セーフティ速度 有効時 
• 速度変更ボタン ：速度変更ボタンをタッチするごとに、1、10、30、50、100mm/s と 

速度を変えることができます。 
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19.7.2 ポジション移動操作(対応機種のみ) 
 
ポジションテーブルに登録されたポジションへの移動、連続移動を行います。 
セーフティ速度 有効/無効によって表示する項目が異なります。[19.1.1 EC 操作モード]参照 

  

セーフティ速度有効時 セーフティ速度無効時 

 
• ポジション No. ： 前進端を選択している場合は“1”、後退端を選択している場合は“0”

を表示します。 
 
• 現在位置 ： 現在位置を表示します。 
 
• 目標位置 ： 選択しているポジション No.に設定した目標位置を表示します。 
 
セーフティ速度 有効時 
• 速度 ： 設定されている速度〔mm/s〕を表示します。 
 
セーフティ速度 無効時 
• 速度オーバーライド ： 設定されている速度オーバーライド(%)を表示します。 
 
• サーボオンボタン ： 軸のサーボ ON/OFF の状態を示します。サーボオンボタンをタッチす

ると軸がサーボ ON し、再度タッチすると軸がサーボ OFF します。 
サーボ ON 時は○表示が点灯し、サーボ OFF 時は○表示が消灯します。 

 
• 原点復帰ボタン ： 原点復帰完了の状態を示します。 

原点復帰未完了時は○表示は消灯しており、原点復帰ボタンをタッチ

すると、軸が原点復帰し○表示が点灯します。 
 
• ↑、↓ボタン ： ↑、↓ボタンをタッチし、移動目標のポジション No.(1:前進端/ 

0:後退端)を選択します。 
 
セーフティ速度 有効時 
• 速度変更ボタン ：速度変更ボタンをタッチするごとに、1、10、30、50、100mm/s と 

速度を変えることができます。 
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セーフティ速度 無効時 
• 速度変更ボタン ： 速度変更ボタンをタッチするごとに、10%、50%、100%と 

速度オーバーライドを変えることができます。 
 
• 移動ボタン ： 移動ボタンをタッチすると、軸が目標位置に移動します。 
 
• 連続移動ボタン ： 連続移動ボタンをタッチすると、停止ボタンをタッチするまで、 

軸が前進端と後退端間を連続移動します。 
 
• 停止ボタン ： 停止ボタンをタッチすると、軸移動を停止します。 
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19.7.3 数値指定移動操作(対応機種のみ) 
 
ポジションを直接指定して移動を行います。 

 

 

• 現在位置 ： 現在位置を表示します。 
 
• 目標位置 ： 目標位置の文字をタッチするとテンキーが表示されます。目標位置を 

入力し、ENT ボタンをタッチします。 
 
• 速度 ： 速度の文字をタッチするとテンキーが表示されます。速度を入力し、

ENT ボタンをタッチします。 
 
• サーボオンボタン ： 軸のサーボ ON/OFF の状態を示します。サーボオンボタンをタッチする

と軸がサーボ ON し、再度タッチすると軸がサーボ OFF します。 
サーボ ON 時は○表示が点灯し、サーボ OFF 時は○表示が消灯します。 

 
• 原点復帰ボタン ： 原点復帰完了の状態を示します。 

原点復帰未完了時は○表示は消灯しており、原点復帰ボタンをタッチ 
すると、軸が原点復帰し○表示が点灯します。 

 
• 移動ボタン ： 移動ボタンをタッチすると、軸が設定した目標位置に移動します。 
 
• 停止ボタン ： 停止ボタンをタッチすると、軸移動を停止します。 
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19.7.3 数値指定移動操作(対応機種のみ) 
 
ポジションを直接指定して移動を行います。 

 

 

• 現在位置 ： 現在位置を表示します。 
 
• 目標位置 ： 目標位置の文字をタッチするとテンキーが表示されます。目標位置を 

入力し、ENT ボタンをタッチします。 
 
• 速度 ： 速度の文字をタッチするとテンキーが表示されます。速度を入力し、

ENT ボタンをタッチします。 
 
• サーボオンボタン ： 軸のサーボ ON/OFF の状態を示します。サーボオンボタンをタッチする

と軸がサーボ ON し、再度タッチすると軸がサーボ OFF します。 
サーボ ON 時は○表示が点灯し、サーボ OFF 時は○表示が消灯します。 

 
• 原点復帰ボタン ： 原点復帰完了の状態を示します。 

原点復帰未完了時は○表示は消灯しており、原点復帰ボタンをタッチ 
すると、軸が原点復帰し○表示が点灯します。 

 
• 移動ボタン ： 移動ボタンをタッチすると、軸が設定した目標位置に移動します。 
 
• 停止ボタン ： 停止ボタンをタッチすると、軸移動を停止します。 
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19.7.4 I/O テスト 
 
入力信号および出力信号をモニターできます。 
また、出力信号は、OUT00～OUT02 をタッチすると強制的に ON、OFF できます。 
試運転メニュー画面(または、EC メニュー1 画面)で、I/O テストボタンにタッチして I/O テスト

画面を表示します。 
 

 
 

 
 

OFF状態のOUT00をON状態にしたい場合は、

OUT00 ボタンをタッチします。 
 

OUT00 が ON 状態になります。 
再度 OUT00 ボタンをタッチすれば、OFF 状態

になります。 
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19.8 アラームリスト 
 

エレシリンダーやロボポンプの電源を ON した後に発生したアラームのリストを表示します。 
エレシリンダーとロボポンプでは表示する項目が異なります。 
 

 

 

 

19.8.1 アラームリスト表示 (エレシリンダー) 
 

No.、グループ、名称、アドレス、コード、発生時間(時:分:秒)を表示します。 
発生時間(時:分:秒)は、「コントローラー POWER ON」からの経過時間を示します。 
 

 

 

 

 

EC メニュー1 画面で、アラームリストボタンを

タッチします。 
エレシリンダーやロボポンプのアラームリスト

が表示されます。 

↓次頁ボタンをタッチすると次の画面の 
リストが表示されます。 
 

↑前頁ボタンをタッチすると前の画面の 
リストが表示されます。 
 
消去ボタンをタッチすると、すべての 
アラームの内容が消去されます。 
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19.8 アラームリスト 
 

エレシリンダーやロボポンプの電源を ON した後に発生したアラームのリストを表示します。 
エレシリンダーとロボポンプでは表示する項目が異なります。 
 

 

 

 

19.8.1 アラームリスト表示 (エレシリンダー) 
 

No.、グループ、名称、アドレス、コード、発生時間(時:分:秒)を表示します。 
発生時間(時:分:秒)は、「コントローラー POWER ON」からの経過時間を示します。 
 

 

 

 

 

EC メニュー1 画面で、アラームリストボタンを

タッチします。 
エレシリンダーやロボポンプのアラームリスト

が表示されます。 

↓次頁ボタンをタッチすると次の画面の 
リストが表示されます。 
 

↑前頁ボタンをタッチすると前の画面の 
リストが表示されます。 
 
消去ボタンをタッチすると、すべての 
アラームの内容が消去されます。 
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19.8.2 アラームリスト表示 (ロボポンプ) 
 

No.、グループ、名称、アドレス、コード、発生時間(時:分:秒)を表示します。 
発生時間(時:分:秒)は、「コントローラー POWER ON」からの経過時間を示します。 

 

 
 

 
 

 

 

↑前頁ボタンをタッチすると前の画面の 
リストが表示されます。 
 
クリアーボタンをタッチすると、すべての 
アラームの内容が消去されます。 
 

↓次頁ボタンをタッチすると次の画面の 
リストが表示されます。 
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19.9 エレシリンダー、ロボポンプ再起動 
 

エレシリンダーやロボポンプの再起動を行います。 
 

19.9.1 エレシリンダー再起動 
 

 

 

 

 

 

 

 

EC メニュー2 画面で、 
エレシリンダー再起動ボタンをタッチします。 

はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると再起動を行わず、

EC メニュー2 画面に戻ります。 

サーボ ON 中の場合は、本画面が表示されます。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると再起動を行わず、

EC メニュー2 画面に戻ります。 
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19.9 エレシリンダー、ロボポンプ再起動 
 

エレシリンダーやロボポンプの再起動を行います。 
 

19.9.1 エレシリンダー再起動 
 

 

 

 

 

 

 

 

EC メニュー2 画面で、 
エレシリンダー再起動ボタンをタッチします。 

はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると再起動を行わず、

EC メニュー2 画面に戻ります。 

サーボ ON 中の場合は、本画面が表示されます。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると再起動を行わず、

EC メニュー2 画面に戻ります。 
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エレシリンダーの再起動を行います。 

EC メニュー1 画面に戻ります。 
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19.9.2 ロボポンプ再起動 
 

 

 

 

 

 

 

 

EC メニュー2 画面で、ロボポンプ再起動ボタン 
をタッチします。 

はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると再起動を行わず、

EC メニュー2 画面に戻ります。 
 

ロボポンプが吸着中または離脱中に再起動を 
行うとした場合、再起動禁止画面を表示します。 
OK ボタンをタッチすると、EC メニュー2 画面

へ遷移します。 
 

ロボポンプの再起動を行います。 
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19.9.2 ロボポンプ再起動 
 

 

 

 

 

 

 

 

EC メニュー2 画面で、ロボポンプ再起動ボタン 
をタッチします。 

はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると再起動を行わず、

EC メニュー2 画面に戻ります。 
 

ロボポンプが吸着中または離脱中に再起動を 
行うとした場合、再起動禁止画面を表示します。 
OK ボタンをタッチすると、EC メニュー2 画面

へ遷移します。 
 

ロボポンプの再起動を行います。 
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EC メニュー1 画面に戻ります。 
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19.10  その他設定 
 

パラメーター初期化、動作音調整を行います。 
機種により表示項目が異なります。 

 

 

 

 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

EC メニュー2 画面で、その他設定ボタンを 
タッチします。 
 

その他設定画面が表示されます。 
ロボポンプの場合、パラメーター初期化ボタン

のみ表示されます。 
パラメーター初期化、動作音調整の実施したい

機能のボタンをタッチします。 
 

ロボポンプが吸着中または離脱中に 
パラメーター初期化ボタンをタッチすると、 
待機中確認画面を表示します。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると、ロボポンプを 
待機中にすることなく、その他設定画面へ戻り

ます。 

ロボポンプを待機中にします。 
完了後、パラメーター初期化画面へ遷移します。 
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19.10  その他設定 
 

パラメーター初期化、動作音調整を行います。 
機種により表示項目が異なります。 

 

 

 

 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

EC メニュー2 画面で、その他設定ボタンを 
タッチします。 
 

その他設定画面が表示されます。 
ロボポンプの場合、パラメーター初期化ボタン

のみ表示されます。 
パラメーター初期化、動作音調整の実施したい

機能のボタンをタッチします。 
 

ロボポンプが吸着中または離脱中に 
パラメーター初期化ボタンをタッチすると、 
待機中確認画面を表示します。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると、ロボポンプを 
待機中にすることなく、その他設定画面へ戻り

ます。 

ロボポンプを待機中にします。 
完了後、パラメーター初期化画面へ遷移します。 
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19.10.1  パラメーター初期化 
 
パラメーターを、工場出荷時のパラメーターに変更します(初期化します)。 
 
 

 

 
 
その他設定画面でパラメーター初期化ボタンをタッチして、パラメーター初期化画面を表示します。 
 

 

 

 
 

「パスワード」をタッチすると、テンキーが 
表示されます。 
‘5119’を入力し、ENT ボタンをタッチします。 
 

はいボタンをタッチすると、エレシリンダーや

ロボポンプ再起動の確認画面が表示されます。 
 

はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると再起動されず、 
前の画面に戻ります。 
 

注意：パラメーター(工場出荷時)初期化を行いますと、ユーザーにより設定した 

パラメーターが工場出荷時のパラメーターに変更されます。注意してください。 

注意：エレシリンダーやロボポンプの再起動を実施しなかった場合、パラメーターは、 

工場出荷時設定に書換わっていますが、工場出荷時パラメーターでの動作にはなり

ません。エレシリンダーやロボポンプの再起動後、または電源再投入後から有効に

なります。 
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19.10.2  動作音調整(対応機種のみ) 
 
動作音を調整することができます。 
調整することで、動作音の異常が軽減する可能性があります。 
その他設定画面で、動作音調整ボタンをタッチして、動作音調整設定画面を表示します。 
 
•レベル設定対応機種の場合 

 

 
•パターン設定対応機種の場合 

 

 

 
 
 
 

レベルの左右にある←、→ボタンをタッチして

1 レベルずつ変更し、調整します。 
 
調整が完了したら、設定ボタンをタッチします。 
 

はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチするとエレシリンダーは

再起動されず、前の画面に戻ります。 
 

パターンの左右にある←、→ボタンをタッチして

1 パターンずつ変更し、調整します。 
 
調整が完了したら、設定ボタンをタッチします。 
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19.10.2  動作音調整(対応機種のみ) 
 
動作音を調整することができます。 
調整することで、動作音の異常が軽減する可能性があります。 
その他設定画面で、動作音調整ボタンをタッチして、動作音調整設定画面を表示します。 
 
•レベル設定対応機種の場合 

 

 
•パターン設定対応機種の場合 

 

 

 
 
 
 

レベルの左右にある←、→ボタンをタッチして

1 レベルずつ変更し、調整します。 
 
調整が完了したら、設定ボタンをタッチします。 
 

はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチするとエレシリンダーは

再起動されず、前の画面に戻ります。 
 

パターンの左右にある←、→ボタンをタッチして

1 パターンずつ変更し、調整します。 
 
調整が完了したら、設定ボタンをタッチします。 

 

MJ0377-8A  19-57  

 

 

 

 

エレシリンダーが再起動されます。 
 

EC メニュー1 画面に戻ります。 
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19.11 情報表示 
 
エレシリンダーやロボポンプのバージョン、製造情報、メンテナンス情報などの情報を表示します。 

 

 

 

 
19.11.1  各情報表示画面 

19.11.1.1 ソフトウェアバージョン情報 
 

情報メニュー画面で、ソフトウェアバージョン情報ボタンをタッチします。 
ソフトウェアバージョン情報画面が表示されます。 
 

エレシリンダーの画面 ロボポンプの画面 

      

軸名称編集ボタン、ユニット名称編集ボタンをタッチすると軸/ユニット名称の編集を行います。 
（環境設定で、軸名称表示に設定していない場合は、ボタンは表示されません。） 
軸/ユニット名称編集の操作手順は、[19.11.2 軸名称編集、ユニット名称編集]を参照してください。 

EC メニュー1 画面で、情報ボタンをタッチします。 
 

情報メニュー画面が表示されます。 
 
ソフトウェアバージョン情報など、 
表示したい情報のボタンをタッチします。 
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19.11 情報表示 
 
エレシリンダーやロボポンプのバージョン、製造情報、メンテナンス情報などの情報を表示します。 

 

 

 

 
19.11.1  各情報表示画面 

19.11.1.1 ソフトウェアバージョン情報 
 

情報メニュー画面で、ソフトウェアバージョン情報ボタンをタッチします。 
ソフトウェアバージョン情報画面が表示されます。 
 

エレシリンダーの画面 ロボポンプの画面 

      

軸名称編集ボタン、ユニット名称編集ボタンをタッチすると軸/ユニット名称の編集を行います。 
（環境設定で、軸名称表示に設定していない場合は、ボタンは表示されません。） 
軸/ユニット名称編集の操作手順は、[19.11.2 軸名称編集、ユニット名称編集]を参照してください。 

EC メニュー1 画面で、情報ボタンをタッチします。 
 

情報メニュー画面が表示されます。 
 
ソフトウェアバージョン情報など、 
表示したい情報のボタンをタッチします。 
 

 

MJ0377-8A  19-59  

19.11.1.2 製造情報 
 

情報メニュー画面で、製造情報ボタンをタッチします。 

 
 

19.11.1.3 メンテナンス情報 
 

情報メニュー画面で、メンテナンス情報ボタンをタッチします。 

 
 

19.11.1.4 お問合せ 
 

情報メニュー画面で、お問合せボタンをタッチします。 

 

製造情報画面が表示されます。 
 

メンテナンス情報画面が表示されます。 

表示されるボタンの操作方法は、 

[19.3.3 メンテナンス情報画面]を参照して 

ください。 

お問合せ画面が表示されます。 
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19.11.2 軸名称編集、ユニット名称編集 
 
軸に名称を設定することができます。設定した軸名称を表示する場合は、環境設定画面の軸名称

表示の項目で軸名称表示を選択します。[19.12 環境設定【軸名称表示】]参照 
軸名称は、各画面の右上や軸選択画面に表示します。 
軸名称表示を選択している場合でも、軸名称が設定されていないと軸 No.が表示されます。 
 

        
 

(注) TB-03で設定可能な文字は、半角英数および記号となります。 
全角文字の入力は、パソコン対応ソフトを使用してください。 

 
【軸名称編集操作】 

 

 
 

軸名称表示 

EC メニュー2 画面で、環境設定ボタンをタッチ

します。 
 

軸名称ボタンをタッチし、設定を軸名称に切替

えた後、上記設定を書き込みボタンをタッチし

ます。 
タッチせずに別の画面に移動した場合、設定は

変更されません。 
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19.11.2 軸名称編集、ユニット名称編集 
 
軸に名称を設定することができます。設定した軸名称を表示する場合は、環境設定画面の軸名称

表示の項目で軸名称表示を選択します。[19.12 環境設定【軸名称表示】]参照 
軸名称は、各画面の右上や軸選択画面に表示します。 
軸名称表示を選択している場合でも、軸名称が設定されていないと軸 No.が表示されます。 
 

        
 

(注) TB-03で設定可能な文字は、半角英数および記号となります。 
全角文字の入力は、パソコン対応ソフトを使用してください。 

 
【軸名称編集操作】 

 

 
 

軸名称表示 

EC メニュー2 画面で、環境設定ボタンをタッチ

します。 
 

軸名称ボタンをタッチし、設定を軸名称に切替

えた後、上記設定を書き込みボタンをタッチし

ます。 
タッチせずに別の画面に移動した場合、設定は

変更されません。 
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EC メニュー1 画面で、情報ボタンをタッチします。 
 

情報画面が表示されます。 
ソフトウェアバージョン情報ボタンをタッチ

します。 
 

エレシリンダーの場合は、 
軸名称編集ボタンをタッチします。 
 

ロボポンプの場合は、 
ユニット名称編集ボタンをタッチします。 
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画面下半分にフルキーボードが表示されます。 
名称を入力して、ENT ボタンをタッチします。 
入力可能な文字数は、半角 12 文字までです。 
空文字列の状態で ENT ボタンをタッチすると、

未設定状態となります。未設定状態では、軸 No.
が表示されるようになります。 
 

ロボポンプ吸着中または離脱中に 

ユニット名編集ボタンをタッチすると 

待機中確認画面を表示します。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると、 
ロボポンプを待機中にすることなく、 
ソフトウェアバージョン情報画面へ戻ります。 

ロボポンプを待機中にします。 

右上が軸名称の表示になります。(仮設定状態) 

はいボタンをタッチして設定を確定します。 
 
いいえボタンをタッチすると入力前の状態に

戻ります。 
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画面下半分にフルキーボードが表示されます。 
名称を入力して、ENT ボタンをタッチします。 
入力可能な文字数は、半角 12 文字までです。 
空文字列の状態で ENT ボタンをタッチすると、

未設定状態となります。未設定状態では、軸 No.
が表示されるようになります。 
 

ロボポンプ吸着中または離脱中に 

ユニット名編集ボタンをタッチすると 

待機中確認画面を表示します。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると、 
ロボポンプを待機中にすることなく、 
ソフトウェアバージョン情報画面へ戻ります。 

ロボポンプを待機中にします。 

右上が軸名称の表示になります。(仮設定状態) 

はいボタンをタッチして設定を確定します。 
 
いいえボタンをタッチすると入力前の状態に

戻ります。 
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19.12  環境設定 
 

データ入力警告設定、軸名称表示設定、リップル補償、起動時初期画面設定を行います。その他

の環境設定に関しては［第 21 章 環境設定］を参照してください。 

 

 

 

 

【データ入力警告】 

ポジションデータで最低速度未満の値を入力した時と定格加速度・減速度を超える値を入力した

時に警告を出すことができます。警告が出ても値は入力されてしまいますので注意してください。

必ずアクチュエーターの仕様範囲内でお使いください。 

 

 

EC メニュー2 画面で、環境設定ボタンを 
タッチします。 
 

環境設定の画面が表示されます。 
 

有効ボタンをタッチすると警告がでます。 
無効ボタンをタッチすると警告はでません。 
 
有効/無効のいずれかを選択し、 
上記設定を書き込みボタンをタッチします。 
タッチせずに別の画面に移動した場合、設定は

変更されません。 
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【軸名称表示】 

軸の表示を名称で表示するか番号で表示するかの選択をします。 

 
軸名称は、ソフトウェアバージョン情報画面で設定します。[19.11.2 軸名称編集、ユニット名称

編集]参照 
 
【リップル補償】 

モニター画面のリップル補償あり/なしの初期値をどちらにするか設定します。 

 
 

【起動時初期画面設定】 

起動時、最初に表示される画面を設定できます。 

 
 
 
注 1 ポジション編集画面を選択すると、起動時に簡単データ設定画面を表示します。 
 

軸名称ボタンをタッチすると名称で表示します。

軸 No.ボタンをタッチすると番号で表示します。 
 
軸名称/軸 No.のいずれかを選択し、上記設定を書

き込みボタンをタッチします。タッチせずに別の

画面に移動した場合、設定は変更されません。 

軸名称表示 

起動時に最初に表示する画面を以下の画面から

選択します。 
EC メニュー画面 
モニター画面 
ポジション編集画面(注 1) 
パラメーター編集画面 
試運転画面 
情報画面 
 
いずれかをタッチして選択後、OK ボタンを

タッチします。 

ありボタンをタッチすると、初期値は「補償 
あり」に設定され、なしボタンをタッチすると、

初期値は「補償なし」に設定されます。 
 
あり/なしのいずれかを選択し、 
上記設定を書き込みボタンをタッチします。

タッチせずに別の画面に移動した場合、設定は

変更されません。 
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【軸名称表示】 

軸の表示を名称で表示するか番号で表示するかの選択をします。 

 
軸名称は、ソフトウェアバージョン情報画面で設定します。[19.11.2 軸名称編集、ユニット名称

編集]参照 
 
【リップル補償】 

モニター画面のリップル補償あり/なしの初期値をどちらにするか設定します。 

 
 

【起動時初期画面設定】 

起動時、最初に表示される画面を設定できます。 

 
 
 
注 1 ポジション編集画面を選択すると、起動時に簡単データ設定画面を表示します。 
 

軸名称ボタンをタッチすると名称で表示します。

軸 No.ボタンをタッチすると番号で表示します。 
 
軸名称/軸 No.のいずれかを選択し、上記設定を書

き込みボタンをタッチします。タッチせずに別の

画面に移動した場合、設定は変更されません。 

軸名称表示 

起動時に最初に表示する画面を以下の画面から

選択します。 
EC メニュー画面 
モニター画面 
ポジション編集画面(注 1) 
パラメーター編集画面 
試運転画面 
情報画面 
 
いずれかをタッチして選択後、OK ボタンを

タッチします。 

ありボタンをタッチすると、初期値は「補償 
あり」に設定され、なしボタンをタッチすると、

初期値は「補償なし」に設定されます。 
 
あり/なしのいずれかを選択し、 
上記設定を書き込みボタンをタッチします。

タッチせずに別の画面に移動した場合、設定は

変更されません。 
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19.13  エレシリンダーデータ、ロボポンプデータバックアップ 
 

タッチパネルティーチングボックスの SD メモリーカードとエレシリンダーまたはロボポンプ間

のデータ転送を行います。 
 
(1)保存データの種類 

• エレシリンダー ：ポジションデータ、パラメーター、アラームリスト、全データ 
• ロボポンプ ：パラメーター、アラームリスト、全データ 
 

(2)保存データの拡張子 
• ポジションデータ ：ptec(EC24V、EC200V) 
• パラメーター ：prec(EC24V)、prec2(EC200V)、prrpv(RP) 
• アラームリスト ：csv(EC24V、EC200V、RP) 
• 全データ ：bkec(EC24V)、bkec2(EC200V)、prrpv(RP) 
 
エレシリンダーの全データファイルは、ポジションデータとパラメーターが格納されます。 
ロボポンプの全データファイルは、パラメーターファイルとなります。 
アラームリストは、リストアできません。 
 

(3)保存データの格納箇所 
フォルダーが存在しなかった場合は、自動で生成します。 

• ポジションデータ ：¥TB_SEL¥EC¥Position¥ 
• パラメーター ：¥TB_SEL¥EC¥Parameter¥ 
• アラームリスト ：¥TB_SEL¥EC¥Alarmlist¥ 
• 全データ ：¥TB_SEL¥EC¥Backup¥フォルダー名¥ 
 
データバックアップ時の格納場所、リストア時のデータの読み出し場所は、上記のフォルダー

になります。ファイルの格納場所は変更できません。リストア時、この特定のフォルダー 
以外に存在するファイルは、ファイル選択のファイル名一覧にリストアップされません。 
フォルダーが存在しなかった場合は、自動で生成します。 

 
 
(注) 中国語ファイル名のファイルについてはサポート外となります。 
 
(注) EC操作モードがモニターモードの場合、リストアは個別、全軸一括ともに行えません。 

リストアを行う場合は、EC操作モードをティーチモードに設定してください。 

[19.1.1 EC操作モード]参照 
 
 

 
 

注意：SD メモリーカードは、1G～32G の SD/SDHC メモリーカードをご使用ください。

(東芝製推奨) 
また、ファイルシステムは FAT32 形式でご使用ください。 
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19.13.1 個別データのバックアップ 
 
エレシリンダーまたはロボポンプの個別データを SD メモリーカードへ転送し、バックアップを

行います。 
 

 

 

 

 

 

EC メニュー1 画面で、SD メモリーカード 
ボタンをタッチします。 
 

SD メモリーカード画面が表示されます。 
エレシリンダーから SD メモリーカードへ保存

または 
ロボポンプから SD メモリーカードへ保存 
ボタンをタッチします。 

選択ボタンは、対応種別のみ表示されます。 
ポジションデータボタンなど、バックアップ 
するデータ種別のボタンをタッチして選択しま

す。（複数選択可） 
選択されたデータ種別は、水色の表示となります。 
 
保存ボタンをタッチします。 
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19.13.1 個別データのバックアップ 
 
エレシリンダーまたはロボポンプの個別データを SD メモリーカードへ転送し、バックアップを

行います。 
 

 

 

 

 

 

EC メニュー1 画面で、SD メモリーカード 
ボタンをタッチします。 
 

SD メモリーカード画面が表示されます。 
エレシリンダーから SD メモリーカードへ保存

または 
ロボポンプから SD メモリーカードへ保存 
ボタンをタッチします。 

選択ボタンは、対応種別のみ表示されます。 
ポジションデータボタンなど、バックアップ 
するデータ種別のボタンをタッチして選択しま

す。（複数選択可） 
選択されたデータ種別は、水色の表示となります。 
 
保存ボタンをタッチします。 
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バックアップファイル名指定画面でタッチパネル

キーボードが表示されますので、ファイル名を 
入力して ENT ボタンをタッチします。 
ファイル名は、半角で 31 文字以内です。 
 

ファイル保存確認画面ではいボタンをタッチ

します。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、 
バックアップファイル名指定画面に戻ります。 

はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、前の画面に

戻ります。 
 

保存ボタンをタッチします。 
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同一ファイル名がある場合は、本画面を表示し

ます。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、 
バックアップファイル名指定画面に戻ります。 

データ転送中の画面が表示されます。 
 

データ転送完了のメッセージが表示され、 
バックアップは完了します。 
OK ボタンをタッチすると、 
SD メモリーカードへ保存画面に戻ります。 
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同一ファイル名がある場合は、本画面を表示し

ます。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、 
バックアップファイル名指定画面に戻ります。 

データ転送中の画面が表示されます。 
 

データ転送完了のメッセージが表示され、 
バックアップは完了します。 
OK ボタンをタッチすると、 
SD メモリーカードへ保存画面に戻ります。 
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19.13.2 個別データのリストア 
 
エレシリンダーまたはロボポンプの個別データを SD メモリーカードからエレシリンダーまたは

ロボポンプへ転送し、リストアを行います。 
 

19.13.2.1 エレシリンダーのリストア 
 

 

 

 

 

 

 

EC メニュー1 画面で、 
SD メモリーカードボタンをタッチします。 

SD メモリーカード画面が表示されます。 
SD メモリーカードからエレシリンダーへ転送

をタッチします。 

(EC 操作モードがティーチモード時のみ有効) 

ポジションデータボタンなど、エレシリンダーへ

転送するデータ種別のボタンをタッチして 
選択します。（複数選択可） 
選択されたデータ種別は、水色の表示となります。 
 
転送ボタンをタッチします。 
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はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、1 つ前の 
リストアファイル選択画面に戻ります。 
 

▲、▼ボタンをタッチして、バックアップされ

ているファイル名リスト表示範囲をスクロール

させます。 
エレシリンダーまたはロボポンプへ転送する

ファイル名をタッチします。 
 
転送ボタンをタッチします。 
 

データ転送中の画面が表示されます。 

はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、前の画面に

戻ります。 
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はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、1 つ前の 
リストアファイル選択画面に戻ります。 
 

▲、▼ボタンをタッチして、バックアップされ

ているファイル名リスト表示範囲をスクロール

させます。 
エレシリンダーまたはロボポンプへ転送する

ファイル名をタッチします。 
 
転送ボタンをタッチします。 
 

データ転送中の画面が表示されます。 

はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、前の画面に

戻ります。 
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データ転送完了のメッセージが表示され、 
エレシリンダーへのデータ転送は完了します。 
 
OK ボタンをタッチします。 

はいボタンをタッチして再起動します。 
 
(注) 再起動画面は、エレシリンダー内のデータ

と読出したデータに差異がない場合は、 
表示されません。 
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19.13.2.2 ロボポンプのリストア 

 

 

 

 

 

 

 

 

EC メニュー1 画面で、 
SD メモリーカードボタンをタッチします。 

ロボポンプ吸着中または離脱中に 

SD メモリーカードボタンをタッチすると 

待機中確認画面を表示します。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると、ロボポンプを 
待機中にすることなく、SD メモリーカード 
画面へ戻ります。 

ロボポンプを待機中にします。 

SD メモリーカード画面が表示されます。 
SD メモリーカードからロボポンプへ転送を

タッチします。 

(EC 操作モードがティーチモード時のみ有効) 
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19.13.2.2 ロボポンプのリストア 

 

 

 

 

 

 

 

 

EC メニュー1 画面で、 
SD メモリーカードボタンをタッチします。 

ロボポンプ吸着中または離脱中に 

SD メモリーカードボタンをタッチすると 

待機中確認画面を表示します。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると、ロボポンプを 
待機中にすることなく、SD メモリーカード 
画面へ戻ります。 

ロボポンプを待機中にします。 

SD メモリーカード画面が表示されます。 
SD メモリーカードからロボポンプへ転送を

タッチします。 

(EC 操作モードがティーチモード時のみ有効) 
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はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、 
SD メモリーカード画面に戻ります。 

▲、▼ボタンをタッチして、バックアップ 
されているファイル名リスト表示範囲を 
スクロールさせます。 
ロボポンプへ転送するファイル名をタッチ 
します。 
 
転送ボタンをタッチします。 

はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、 
リストアファイル選択画面に戻ります。 

データ転送中の画面が表示されます。 
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データ転送完了のメッセージが表示され、 
ロボポンプへのデータ転送は完了します。 
 
OK ボタンをタッチします。 

はいボタンをタッチして再起動します。 
 
(注) 再起動画面は、ロボポンプ内のデータと 

読出したデータに差異がない場合は、表示

されません。 
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データ転送完了のメッセージが表示され、 
ロボポンプへのデータ転送は完了します。 
 
OK ボタンをタッチします。 

はいボタンをタッチして再起動します。 
 
(注) 再起動画面は、ロボポンプ内のデータと 

読出したデータに差異がない場合は、表示

されません。 
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19.13.3 全軸一括データのバックアップ 
 
エレシリンダーおよびロボポンプ全軸分のデータを SD メモリーカードへ転送し、バックアップ

を行います。 
 

 

 

 

 

 

EC メニュー2 画面で、 
操作軸変更ボタンをタッチします。 

軸選択画面が表示されます。 
SD メモリーカードへ保存ボタンをタッチします。 

バックアップフォルダー名指定画面で 
データッチパネルキーボードが表示されますので、

フォルダー名を入力します。 
フォルダー名は、半角で 31 文字以内です。 

保存ボタンをタッチします。 
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はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、 
バックアップフォルダー名指定画面に戻ります。 

同一フォルダー名がある場合は、本画面を表示し

ます。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、 
バックアップフォルダー名指定画面に戻ります。 

データ転送中の画面が表示されます。 

データ転送完了のメッセージが表示され、 
バックアップは完了します。 
 
OK ボタンをタッチすると、軸選択画面に 
戻ります。 
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はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、 
バックアップフォルダー名指定画面に戻ります。 

同一フォルダー名がある場合は、本画面を表示し

ます。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、 
バックアップフォルダー名指定画面に戻ります。 

データ転送中の画面が表示されます。 

データ転送完了のメッセージが表示され、 
バックアップは完了します。 
 
OK ボタンをタッチすると、軸選択画面に 
戻ります。 

 

MJ0377-8A  19-77  

19.13.4 全軸一括データのリストア 
 
エレシリンダーおよびロボポンプ全軸分のデータを SD メモリーカードから転送し、リストアを

行います。 
 

 

 

 

 

 

EC メニュー2 画面で、操作軸変更ボタンを 
タッチします。 

軸選択画面が表示されます。 
SD メモリーカードから転送ボタンをタッチします。

（EC 操作モードがティーチモード時のみ有効) 

▲、▼ボタンをタッチして、バックアップされて

いるフォルダー名リスト表示範囲をスクロール 
させます。 
エレシリンダーおよびロボポンプへ転送する 
フォルダーをタッチします。 
 
転送ボタンをタッチします。 

はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチした場合は、 
リストアフォルダー選択画面に戻ります。 
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データ転送中の画面が表示されます。 

データ転送が終了するとエレシリンダーまたは

ロボポンプを再起動します。 

ロボポンプが吸着中または離脱中にはいボタン

をタッチすると、待機中確認画面を表示します。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると、ロボポンプを 
待機中にすることなく、前画面へ戻ります。 

ロボポンプを待機中にします。 
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データ転送中の画面が表示されます。 

データ転送が終了するとエレシリンダーまたは

ロボポンプを再起動します。 

ロボポンプが吸着中または離脱中にはいボタン

をタッチすると、待機中確認画面を表示します。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると、ロボポンプを 
待機中にすることなく、前画面へ戻ります。 

ロボポンプを待機中にします。 
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全エレシリンダーおよびロボポンプのデータ 
転送が終了すると、完了確認画面を表示します。 
 
OK ボタンをタッチすると、軸選択画面に戻り

ます。 
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19.14  簡易プログラム 
 

簡易プログラムは、ポジション移動と同じテストモードで、動作間に停止時間を設け、繰返し 
回数を指定して連続運転を行うことができます。 
 
【設定方法】 

簡易プログラム入力部(ステップ)に移動先のポジション番号(0：後退端、1：前進端)を設定しま

す。動作間に停止時間を設ける場合は、5 個用意された T1～T5 のタイマーを使用します。タイ

マー時間は、0.1 秒単位で 0～99.9 秒の設定が可能です。繰返し動作を行う場合は、最後に R(リ

ピート指示記号)を入力します。 
指定できるステップ数は、R を含め最大 10 です。 
空欄があると、それ以降のステップは無効です。簡易プログラムは停止します。 
R 以降のステップも無効です。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

EC メニュー2 画面で、簡易プログラムボタンを

タッチします。 

簡易プログラム画面を表示します。 
作成例ボタンをタッチすると作成例を表示し

ます。 

←で前の画面に戻ります。 
簡易プログラム作成の参考にしてください。 
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19.14  簡易プログラム 
 

簡易プログラムは、ポジション移動と同じテストモードで、動作間に停止時間を設け、繰返し 
回数を指定して連続運転を行うことができます。 
 
【設定方法】 

簡易プログラム入力部(ステップ)に移動先のポジション番号(0：後退端、1：前進端)を設定しま

す。動作間に停止時間を設ける場合は、5 個用意された T1～T5 のタイマーを使用します。タイ

マー時間は、0.1 秒単位で 0～99.9 秒の設定が可能です。繰返し動作を行う場合は、最後に R(リ

ピート指示記号)を入力します。 
指定できるステップ数は、R を含め最大 10 です。 
空欄があると、それ以降のステップは無効です。簡易プログラムは停止します。 
R 以降のステップも無効です。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

EC メニュー2 画面で、簡易プログラムボタンを

タッチします。 

簡易プログラム画面を表示します。 
作成例ボタンをタッチすると作成例を表示し

ます。 

←で前の画面に戻ります。 
簡易プログラム作成の参考にしてください。 
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【簡易プログラム運転】 

 

 

 

 
 

簡易プログラムの最初(左端)のステップを 
タッチします。 

ポジション番号またはタイマー(T1～T5)を 

入力して ENT ボタンをタッチします。 

次のステップ以降も同様に設定します。 
繰返し動作を行う場合は、最後に R を設定します。 

停止時間を設ける場合は、使用するタイマー

(T1～T5)をタッチし、テンキーで入力します。 
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サーボ ON および原点復帰を行った後、 
スタートボタンをタッチして運転を開始します。 

動作中は、スタートボタンと実行している 
ステップ番号が青くなります。 
停止する場合は、再度スタートボタンを 
タッチします。 

停止します。 

繰返し回数を設定する場合は、 
プログラム実行回数の値をタッチします。 
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サーボ ON および原点復帰を行った後、 
スタートボタンをタッチして運転を開始します。 

動作中は、スタートボタンと実行している 
ステップ番号が青くなります。 
停止する場合は、再度スタートボタンを 
タッチします。 

停止します。 

繰返し回数を設定する場合は、 
プログラム実行回数の値をタッチします。 
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(注) 簡易プログラムを保存することはできません。 

テンキーで回数を設定して ENT ボタンを 
タッチします。 

スタートボタンをタッチして運転を開始します。 
繰返し残り回数が表示され、 
100→99→98→････のように減算表示されます。 

リセットボタンをタッチすると、 
残り回数をプログラム実行回数の値に戻します。 

クリアーボタンをタッチすると設定された 
簡易プログラムを消去します。 
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20. データバックアップ 
 

ティーチングボックスの SD メモリーカードとコントローラー間のデータ転送を行います。 
 

[保存データの種類] 
ポジション 
プログラム(個別、一括) 
シンボル 
パラメーター 
全データバックアップ 
グローバルデータ 
エラーリスト 
座標系定義データ 
RC 軸用ポジション 
ポジショナーモード情報 
拡張モーションポジション 
ドライバーユニットパラメーター 

 
[保存データの互換性] 
 SD メモリーカードに保存されるデータの拡張子は、XSEL 用パソコン対応ソフトで取扱う

ファイル拡張子と同じで、互換性があります。たとえば、XSEL-K 用ポジションデータの拡張

子は xpt となります。 
 (XSEL 用パソコン対応ソフト取扱説明書［サポート機種一覧］を参照) 
 エラーリストはバックアップだけ行えます。リストアはできません。データは CSV ファイル

です。 
 

[保存データの格納先] 
コントローラーデータバックアップ時の格納場所、コントローラーへデータ転送を行うリストア

時のデータ読み出し場所は、以下のフォルダーになります。 

ファイルの格納場所は変更できません。リストア時、この特定のフォルダー以外に存在する 

ファイルは、ファイル選択のファイル名一覧にリストアップされません。 

バックアップ時にフォルダーが存在しない場合は、自動で生成します。 

 
データ種類 ファイル格納場所 

ポジション ¥TB_SEL¥Position¥ファイル名 
プログラム(個別) ¥TB_SEL¥Program¥ファイル名 
プログラム(一括) ¥TB_SEL¥ProgramAll¥ファイル名 
シンボル ¥TB_SEL¥Symbol¥ファイル名 
パラメーター ¥TB_SEL¥Parameter¥ファイル名 
全データバックアップ ¥TB_SEL¥Backup¥ファイル名 
グローバルデータ ¥TB_SEL¥Global¥ファイル名 
エラーリスト ¥TB_SEL¥ErrorList¥ファイル名 
座標系定義データ ¥TB_SEL¥Coordinate¥ファイル名 
RC 軸用ポジション ¥TB_SEL¥RcPosition¥ファイル名 
ポジショナーモード情報 ¥TB_SEL¥PosMode¥ファイル名 
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データ種類 ファイル格納場所 
拡張モーションポジション ¥TB_SEL¥ExMotionPos¥ファイル名 
ドライバーユニット 
パラメーター 

¥TB_SEL¥DrvUnitPara¥ファイル名また

はフォルダー名 
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データ種類 ファイル格納場所 
拡張モーションポジション ¥TB_SEL¥ExMotionPos¥ファイル名 
ドライバーユニット 
パラメーター 

¥TB_SEL¥DrvUnitPara¥ファイル名また

はフォルダー名 
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20.1 コントローラーのデータバックアップ 
 

コントローラーのデータを SD メモリーカードに転送し、バックアップを行います。 
 

 

 

 
 

 

 

メニュー画面で、ファイルボタンを 
タッチします。 

ファイルメニュー画面で 
バックアップボタンをタッチします。 

保存したいデータ種別を、該当のボタンを 
タッチして選択します。 
次へボタンをタッチすると、画面に表示される

データ種別が切替わります。 
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以下のデータを保存する場合は、保存するデータ種別選択後、ファイル保存範囲を選択します。 
(ⅰ)ポジション※ 
(ⅱ)プログラム 
(ⅲ)RC 軸用ポジション 
(ⅳ)ドライバーユニットパラメーター 

 
※ RSEL、XSEL2-T/TX の場合、ポジションデータ保存範囲選択画面は表示されません(全範囲

のポジションデータが保存されます)。 
 
(ⅰ)ポジション 

 

 
「範囲指定」 ：「先頭 No.」「最終 No.」に入力した範囲のポジションデータのみ保存します。 
「全データ」 ：コントローラー内の全ポジションデータを保存します。 
 
「範囲指定」「全データ」は、項目をタッチして選択します。 

 

 
「範囲指定」を選択した場合は、ポジション保存範囲を入力します。「先頭 No.」「最終 No.」の

入力部分にタッチすると、タッチした項目にカーソルが表示されます。 
カーソルが表示されている状態でキーボードボタンをタッチして、タッチパネルテンキーを表示

させ数値を入力します。 
タッチパネルテンキーで入力したい場合は数字部分をタッチします。入力内容はタッチパネルテ

ンキー上部の BOX に表示されます。入力数字を確定したい場合は ENT をタッチします。タッチ

パネルテンキーが閉じられ、カーソルが次の入力欄に移動します(最終 No.を入力した場合はカー

ソルが消えます)。 
入力をやり直したい場合には ESC をタッチします。入力自体も取りやめたい場合は再度 ESC を

タッチし、タッチパネルテンキーを閉じます。 

バックアップするポジション No.範囲を入力し

て、OK ボタンをタッチします。 
CANCEL ボタンをタッチした場合は、バック

アップメニュー画面に戻ります。 
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以下のデータを保存する場合は、保存するデータ種別選択後、ファイル保存範囲を選択します。 
(ⅰ)ポジション※ 
(ⅱ)プログラム 
(ⅲ)RC 軸用ポジション 
(ⅳ)ドライバーユニットパラメーター 

 
※ RSEL、XSEL2-T/TX の場合、ポジションデータ保存範囲選択画面は表示されません(全範囲

のポジションデータが保存されます)。 
 
(ⅰ)ポジション 

 

 
「範囲指定」 ：「先頭 No.」「最終 No.」に入力した範囲のポジションデータのみ保存します。 
「全データ」 ：コントローラー内の全ポジションデータを保存します。 
 
「範囲指定」「全データ」は、項目をタッチして選択します。 

 

 
「範囲指定」を選択した場合は、ポジション保存範囲を入力します。「先頭 No.」「最終 No.」の

入力部分にタッチすると、タッチした項目にカーソルが表示されます。 
カーソルが表示されている状態でキーボードボタンをタッチして、タッチパネルテンキーを表示

させ数値を入力します。 
タッチパネルテンキーで入力したい場合は数字部分をタッチします。入力内容はタッチパネルテ

ンキー上部の BOX に表示されます。入力数字を確定したい場合は ENT をタッチします。タッチ

パネルテンキーが閉じられ、カーソルが次の入力欄に移動します(最終 No.を入力した場合はカー

ソルが消えます)。 
入力をやり直したい場合には ESC をタッチします。入力自体も取りやめたい場合は再度 ESC を

タッチし、タッチパネルテンキーを閉じます。 

バックアップするポジション No.範囲を入力し

て、OK ボタンをタッチします。 
CANCEL ボタンをタッチした場合は、バック

アップメニュー画面に戻ります。 
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(ⅱ)プログラム 

 
 

一括ボタンをタッチすると、コントローラー内の全プログラムを 1 つのファイルとして一括保存

します。 
 
※ステップ数が 0 のプログラム No.は指定できません。 

 
(ⅲ)RC 軸用ポジション 

 

 
一括選択ボタンをタッチすると、全有効軸を選択します。 
一括解除ボタンをタッチすると、全有効軸の選択を解除します。 

 
(ⅳ) ドライバーユニットパラメーター 

 

保存する RC 軸 No.をタッチして、チェックを

入れてください(有効軸のみ選択可能)。 
保存する RC 軸 No.を選択後、OK ボタンを 
タッチします。CANCEL ボタンをタッチした 
場合は、バックアップメニュー画面に戻ります。 

バックアップするプログラム No.をタッチし

てください。 
キャンセルボタンをタッチした場合は、 
バックアップメニュー画面に戻ります。 

保存する軸 No.をタッチして、軸を選択して 
ください。 
全軸のパラメーターを保存する場合は、 
全軸ボタンをタッチしてください。指定した 
フォルダーに有効軸分のファイルを保存します。 
 
←ボタンをタッチした場合は、バックアップ 
メニュー画面に戻ります。 
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ファイル保存範囲を選択後、ファイル名指定画面に移動します。 
(プログラム、ポジション、RC 軸用ポジション以外のデータを保存する場合は、ファイルデータ

選択後、すぐにファイル名指定画面に移行します) 
 

 

 
「ファイル名」の入力部分にタッチすると、タッチした項目にカーソルが表示されます。 
カーソルが表示されている状態でキーボードボタンをタッチして、タッチパネルキーボードを 
表示させ文字を入力します。 

 

  

初期表示 SHIFTキーをタッチした状態 
 

上図のキーボードを使いファイル名を入力します。大文字を入力したい場合は SHIFT キーに 
タッチするか CAP キーをタッチし、大文字表示にします。(上右図)なお、SHIFT キーは１文字

入力すると解除され、CAP キーは次に CAP キーをタッチするまで状態を保持します。入力した

文字は ENT または TAB キーで確定させます。 
 
※ドライバーユニットパラメーター(全軸一括)の場合は、フォルダー名を入力します。 
 

 

保存ファイル名を入力して、保存ボタンを 
タッチします。 
キャンセルボタンをタッチすると、1 つ前の 
画面に戻ります。 
 
※ 保存ファイル名に入力できる文字数は 

半角 31 文字までです。 
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ファイル保存範囲を選択後、ファイル名指定画面に移動します。 
(プログラム、ポジション、RC 軸用ポジション以外のデータを保存する場合は、ファイルデータ

選択後、すぐにファイル名指定画面に移行します) 
 

 

 
「ファイル名」の入力部分にタッチすると、タッチした項目にカーソルが表示されます。 
カーソルが表示されている状態でキーボードボタンをタッチして、タッチパネルキーボードを 
表示させ文字を入力します。 

 

  

初期表示 SHIFTキーをタッチした状態 
 

上図のキーボードを使いファイル名を入力します。大文字を入力したい場合は SHIFT キーに 
タッチするか CAP キーをタッチし、大文字表示にします。(上右図)なお、SHIFT キーは１文字

入力すると解除され、CAP キーは次に CAP キーをタッチするまで状態を保持します。入力した

文字は ENT または TAB キーで確定させます。 
 
※ドライバーユニットパラメーター(全軸一括)の場合は、フォルダー名を入力します。 
 

 

保存ファイル名を入力して、保存ボタンを 
タッチします。 
キャンセルボタンをタッチすると、1 つ前の 
画面に戻ります。 
 
※ 保存ファイル名に入力できる文字数は 

半角 31 文字までです。 
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[文字以外の特殊キー操作] 
ESC 入力中は入力を破棄し元に戻します。状態を未入力状態とします。未入力状態のと

きはキーボードを閉じます。 
BS カーソルの前の文字を消去します。未入力状態のときは全文字消去されます。 
DEL カーソル上の文字を消去します。 
TAB 入力文字を確定し、キーボードを閉じます。 
← カーソルを左に 1 つずらします。 
→ カーソルを右に 1 つずらします。 
↑ カーソルを左に 1 つずらします。 
↓ カーソルを右に 1 つずらします。 
SHIFT キーボードの文字を大文字にします。1 文字入力するか再度 SHIFT にタッチすると

解除されます。 
CAP キーボードの文字を大文字にします。再度 CAP にタッチすると解除されます。 
ENT 入力文字を確定しキーボードを閉じます。 

 
全データバックアップファイルを保存する場合は、バックアップファイル名指定画面が以下の 

画面になります。 

 

 

 
全データバックアップファイル保存時、グローバルデータ、エラーリスト、RC 軸ポジションデー

タ、拡張モーションポジションデータを同時に保存することができます。これらのデータを保存

する場合は、データ名称(グローバルデータ、エラーリスト、RC 軸ポジションデータ、拡張モー

ションポジションデータ)をタッチしてチェックを入れてください。 
 
※RC 軸ポジションデータ、拡張モーションポジションデータの項目は機能有効時のみ表示され

ます。 
※同時保存するデータのファイル名は、全データバックアップファイル名と同じです(拡張子だけ

異なります)。 
 たとえば、全データバックアップファイル名が「Backup.xbk」の場合、同時保存されるグロー

バルデータファイル名は「Backup.xgd」になります。 
※RSEL、XSEL2-T/TX の場合は、全データバックアップファイル内にグローバルデータも保存さ

れます。 
 

保存ファイル名を入力して、保存ボタンを

タッチします。 
(ファイル名の入力方法は、他のデータを保存

する場合と同じです) 
キャンセルボタンをタッチすると、バック

アップメニュー画面に戻ります。 
 
※ 保存ファイル名に入力できる文字数は 

半角 31 文字までです。 
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一部コントローラー用のバックアップファイルは、ファイルコメント保存に対応しています。 
 
対応している場合、ファイル名入力欄の下にファイルコメント入力欄が表示されます。 

 
コメントを入力する場合、ファイルコメント入力欄にタッチしてカーソルを表示したのち 
キーボードボタンにタッチします。タッチパネルキーボードが表示されますので、任意文字列を

入力後、ENT ボタンをタッチします。コメントが不要の場合、未入力のままでかまいません。 
 
ファイルコメント入力欄に入力できる文字数は半角 40 文字までです。 

 

 

 

 

 
 
 

ファイルコメント入力欄にタッチしてカーソル

を表示したのち、キーボードボタンにタッチし

ます。タッチパネルキーボードが表示されます。 
 
 

任意文字列を入力したのち、ENT ボタンに 
タッチします。 
 
 
 
※ コメント入力欄に入力できる文字数は 

半角 40 文字までです。 
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一部コントローラー用のバックアップファイルは、ファイルコメント保存に対応しています。 
 
対応している場合、ファイル名入力欄の下にファイルコメント入力欄が表示されます。 

 
コメントを入力する場合、ファイルコメント入力欄にタッチしてカーソルを表示したのち 
キーボードボタンにタッチします。タッチパネルキーボードが表示されますので、任意文字列を

入力後、ENT ボタンをタッチします。コメントが不要の場合、未入力のままでかまいません。 
 
ファイルコメント入力欄に入力できる文字数は半角 40 文字までです。 

 

 

 

 

 
 
 

ファイルコメント入力欄にタッチしてカーソル

を表示したのち、キーボードボタンにタッチし

ます。タッチパネルキーボードが表示されます。 
 
 

任意文字列を入力したのち、ENT ボタンに 
タッチします。 
 
 
 
※ コメント入力欄に入力できる文字数は 

半角 40 文字までです。 
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保存ファイル名を確認して、はいボタンを 
タッチします。 
いいえボタンをタッチすると、バックアップ

ファイル名指定画面に戻ります。 
 

同名ファイルがある場合は、以下の画面が表示

されます。 
はいボタンをタッチします。 
 
いいえボタンをタッチすると、バックアップ

ファイル名指定画面に戻ります。 
 

データ転送中の画面が表示されます。 
キャンセルボタンをタッチすると、ファイル 
保存が中断されます。 

注意： ファイル保存を中断した場合、保存したファイルデータの内容は保証されません。 
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[補足] 
全データバックアップファイルと RC 軸用ポジションデータファイルを同時に保存する場合、全

データバックアップファイル保存後、ファイル保存する RC 軸 No.の選択画面が表示されます。

この画面の操作方法は、RC 軸用ポジションデータファイルを単独保存する場合と同じです。 
 

 

データ転送が完了すると、この画面が 
表示されます。 
OK ボタンをタッチすると、バックアップ 
メニュー画面に戻ります。 



20.
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ

 

20-10 MJ0377-8A 

 
 

[補足] 
全データバックアップファイルと RC 軸用ポジションデータファイルを同時に保存する場合、全

データバックアップファイル保存後、ファイル保存する RC 軸 No.の選択画面が表示されます。

この画面の操作方法は、RC 軸用ポジションデータファイルを単独保存する場合と同じです。 
 

 

データ転送が完了すると、この画面が 
表示されます。 
OK ボタンをタッチすると、バックアップ 
メニュー画面に戻ります。 

 

MJ0377-8A  20-11  

20.2 コントローラーへのリストア 
 

SD メモリーカードのデータをコントローラーに転送します。 

 

 
 

 

 

 

メニュー画面で、ファイルボタンをタッチします。 

ファイルメニュー画面でリストアボタンを

タッチします。 

転送したいデータ種別を、該当のボタンを 
タッチして選択します。 
次へボタンをタッチすると、画面に表示される

データ種別が切替わります。 
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データ種別の選択をドライバーユニットパラメーター(対応機種のみ)とした場合、以下の画面に 
遷移します。 

 

 

 

 

リストア前の確認画面を表示します。 
はいボタンをタッチするとリストア軸選択画

面に遷移します。いいえボタンをタッチすると

ファイルメニュー画面に戻ります。 
バックアップメニューへボタンをタッチする

とバックアップメニュー画面に遷移します。 

リストア軸選択画面でパラメーター転送する軸

No.をタッチして、軸を選択してください。 
全軸のパラメーターを転送する場合は、 
全軸ボタンをタッチしてください。 
指定したフォルダーから有効軸分のファイルを

転送します。 
 
←ボタンをタッチした場合は、リストア前確認

画面に戻ります。 
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データ種別の選択をドライバーユニットパラメーター(対応機種のみ)とした場合、以下の画面に 
遷移します。 

 

 

 

 

リストア前の確認画面を表示します。 
はいボタンをタッチするとリストア軸選択画

面に遷移します。いいえボタンをタッチすると

ファイルメニュー画面に戻ります。 
バックアップメニューへボタンをタッチする

とバックアップメニュー画面に遷移します。 

リストア軸選択画面でパラメーター転送する軸

No.をタッチして、軸を選択してください。 
全軸のパラメーターを転送する場合は、 
全軸ボタンをタッチしてください。 
指定したフォルダーから有効軸分のファイルを

転送します。 
 
←ボタンをタッチした場合は、リストア前確認

画面に戻ります。 
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全データバックアップファイル転送時のみ、リストアファイル名指定画面が下図の画面になります。 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
全データバックアップファイルを転送する場合は、グローバルデータファイル、RC 軸用ポジショ

ンデータファイル、拡張モーション用ポジションデータファイルを同時に転送することができます。 
これらのデータを転送する場合は、データ名称(グローバルデータ、RC 軸ポジションデータ、拡張

モーション用ポジションデータファイル)をタッチしてチェックを入れてください。 
次に、ファイルリストから転送するファイルを選択してください。 

▲、▼をタッチして、SD メモリーカードに 
保存されているファイルの一覧から、 
コントローラーへ転送するファイルを選択します。 
 
転送ボタンをタッチします。 
キャンセルボタンをタッチすると、リストア 
メニュー画面に戻ります。 
 
※ ファイル名の長さが半角 38 文字を超える 

場合、拡張子が 3 文字のファイルはファイル 
一覧にショートファイル名(8.3 形式)が表示 
されます。拡張子が 4 文字以上のファイルは 
ファイル一覧に表示されません。 

※ ファイル一覧に表示できるのは 300 ファイル 
までです。超過分のファイルはファイル一覧に

表示されません。 

▲、▼をタッチして、SD メモリーカードに 
保存されているファイルの一覧から、コント

ローラーへ転送するファイルを選択します。 
 
転送ボタンをタッチします。 
キャンセルボタンをタッチすると、リストア 
メニュー画面に戻ります。 
 
※ ファイル名の長さが半角 38 文字を超える 

場合、拡張子が 3 文字のファイルはファイル 
一覧にショートファイル名(8.3 形式)が表示

されます。拡張子が 4 文字以上のファイルは

ファイル一覧に表示されません。 
※ ファイル一覧に表示できるのは各項目 100

ファイルまでです。超過分のファイルは 
ファイル一覧に表示されません。 



20.
デ
ー
タ
バ
ッ
ク
ア
ッ
プ

 

20-14 MJ0377-8A 

 

 
RSEL、XSEL2-T/TX の場合、全データバックアップファイルを転送する際に、グローバルデータ

を同時に転送することができます。 
グローバルデータを転送する場合は、チェックボックスをタッチしてチェックを入れてください。 

 
詳細情報ボタンタッチによりバックアップファイルのツール情報およびコントローラー情報を

確認することができます。 
 
※ RSEL の場合、全データバックアップファイルを転送する際に、全データバックアップ 

ファイルのドライバーユニット構成情報と実際のドライバーユニット構成が異なる場合は、 
全データバックアップファイルを転送できません。 

RSEL、XSEL2-T/TX の場合、左図の画面が表示

されます。 
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RSEL、XSEL2-T/TX の場合、全データバックアップファイルを転送する際に、グローバルデータ

を同時に転送することができます。 
グローバルデータを転送する場合は、チェックボックスをタッチしてチェックを入れてください。 

 
詳細情報ボタンタッチによりバックアップファイルのツール情報およびコントローラー情報を

確認することができます。 
 
※ RSEL の場合、全データバックアップファイルを転送する際に、全データバックアップ 

ファイルのドライバーユニット構成情報と実際のドライバーユニット構成が異なる場合は、 
全データバックアップファイルを転送できません。 

RSEL、XSEL2-T/TX の場合、左図の画面が表示

されます。 
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一部コントローラー用のバックアップファイルは、ファイルコメント保存に対応しています。 
 
バックアップファイルおよび接続中コントローラーがファイルコメント保存に対応している場合、

ファイル選択欄の下にファイルコメントが表示されます。 
 

 

 
バックアップファイルがファイルコメントに対応している場合、ツール情報およびコントロー

ラー情報もバックアップファイルに保存されます。詳細情報ボタンタッチによりバックアップ

ファイルのツール情報およびコントローラー情報を確認することができます。 
 

 

 

 

 

ファイル選択欄で、コントローラーへ転送する

バックアップファイルを選択します。 
 
バックアップファイルおよび接続中コントロー

ラーがファイルコメントに対応している場合、

ファイル選択欄の下にファイルコメントが表示

されます。 

ファイル選択欄にてコントローラーへ転送する

バックアップファイルを選択後、 
詳細情報ボタンをタッチします。 

バックアップファイル内のツール情報および 
コントローラー情報が表示されます。 
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表示内容は以下のとおりです。 
 

ファイル保存情報 
保存日時 ：バックアップを行った日時を示します。 
ツールバージョン ：バックアップに使用したツール、およびツールのバージョンを示し

ます。 
コントローラー情報 

機種 ：バックアップを行ったコントローラーのコントローラー機種名を示

します。 
バージョン ：バックアップを行ったコントローラーのアプリ部バージョンを示し

ます。 
シリアル No. ：バックアップを行ったコントローラーの製造番号を示します。  

 
※ バックアップファイル中に該当データが存在しない場合、空欄表示となります 
 
戻るボタンをタッチすると、ファイル名指定画面に戻ります。 
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表示内容は以下のとおりです。 
 

ファイル保存情報 
保存日時 ：バックアップを行った日時を示します。 
ツールバージョン ：バックアップに使用したツール、およびツールのバージョンを示し

ます。 
コントローラー情報 

機種 ：バックアップを行ったコントローラーのコントローラー機種名を示

します。 
バージョン ：バックアップを行ったコントローラーのアプリ部バージョンを示し

ます。 
シリアル No. ：バックアップを行ったコントローラーの製造番号を示します。  

 
※ バックアップファイル中に該当データが存在しない場合、空欄表示となります 
 
戻るボタンをタッチすると、ファイル名指定画面に戻ります。 
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転送ファイルを選択後、コントローラー転送範囲を設定します。 
(シンボルファイル、全データバックアップファイル転送時は、転送範囲選択画面が表示されませ

ん。ファイルに保存されている全データを転送します。) 
 
(ⅰ)ポジション 

 

 

 

 
「先頭 No.」「最終 No.」の入力部分にタッチすると、タッチした項目にカーソルが表示されます。 
カーソルが表示されている状態でキーボードボタンをタッチして、タッチパネルテンキーを表示

させ数値を入力します。 
タッチパネルテンキーで入力したい場合は数字部分をタッチします。入力内容はタッチパネルテ

ンキー上部の BOX に表示されます。入力数字を確定したい場合は ENT をタッチします。タッチ

パネルテンキーが閉じられ、カーソルが次の入力欄に移動します(最終 No.を入力した場合はカー

ソルが消えます)。 
入力をやり直したい場合には ESC をタッチします。入力自体も取りやめたい場合は再度 ESC を

タッチし、タッチパネルテンキーを閉じます。 

コントローラーに転送するポジション No.範囲

を入力して、OK ボタンをタッチします。 
CANCEL ボタンをタッチした場合は、リストア

ファイル名指定画面に戻ります。 
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RSEL、XSEL2-T/TX では、軸グループごとにポジションデータを保持します。軸 No.割付け機能

(［15.17 軸 No.割付け］参照)により複数軸グループを有効とする軸 No.割付けを行っている場

合、ポジションデータリストア時にリストア対象軸グループを選択する画面が表示されます。 
(軸グループにつきましては、［15.17.2 軸 No.割付けモード切替え］を参照してください) 

 
① 軸グループ無効状態でバックアップしたファイル、または軸 No.割付け機能非対応コントローラー

でバックアップしたファイルを軸グループ有効状態コントローラーへリストアする場合 

 

 
② 軸グループ有効状態でバックアップしたファイルを軸グループ有効状態コントローラーへリスト

アする場合 

 

 
リストア対象軸グループが 1 つのみの場合、転送範囲選択画面が表示されます。範囲指定を行っ

たのち OK ボタンをタッチしてください。全軸グループ一括転送を選択した場合は、転送範囲選

択画面が表示されません(全範囲のポジションデータがリストア対象となります)。 
 
 
 
 

ポジションデータファイルには 1 軸グループ分

のポジションデータが含まれています。 
 
左図画面が表示されますので、リストア先の 
軸グループを選択してください。 

ポジションデータファイルには複数軸グループ

分のポジションデータが含まれています。 
 
左図画面が表示されますので、リストア対象軸

グループを選択してください。 
 
※ 本ケースでは、ポジションデータはバック

アップ時と同一の軸グループNo.へリストア

されます。 
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RSEL、XSEL2-T/TX では、軸グループごとにポジションデータを保持します。軸 No.割付け機能

(［15.17 軸 No.割付け］参照)により複数軸グループを有効とする軸 No.割付けを行っている場

合、ポジションデータリストア時にリストア対象軸グループを選択する画面が表示されます。 
(軸グループにつきましては、［15.17.2 軸 No.割付けモード切替え］を参照してください) 

 
① 軸グループ無効状態でバックアップしたファイル、または軸 No.割付け機能非対応コントローラー

でバックアップしたファイルを軸グループ有効状態コントローラーへリストアする場合 

 

 
② 軸グループ有効状態でバックアップしたファイルを軸グループ有効状態コントローラーへリスト

アする場合 

 

 
リストア対象軸グループが 1 つのみの場合、転送範囲選択画面が表示されます。範囲指定を行っ

たのち OK ボタンをタッチしてください。全軸グループ一括転送を選択した場合は、転送範囲選

択画面が表示されません(全範囲のポジションデータがリストア対象となります)。 
 
 
 
 

ポジションデータファイルには 1 軸グループ分

のポジションデータが含まれています。 
 
左図画面が表示されますので、リストア先の 
軸グループを選択してください。 

ポジションデータファイルには複数軸グループ

分のポジションデータが含まれています。 
 
左図画面が表示されますので、リストア対象軸

グループを選択してください。 
 
※ 本ケースでは、ポジションデータはバック

アップ時と同一の軸グループNo.へリストア

されます。 
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「範囲指定」 ：「先頭 No.」「最終 No.」に入力した範囲のポジションデータのみリストアし

ます。 
「全データ」 ：指定軸グループ内の全ポジションデータをリストアします。 
 
「範囲指定」「全データ」は、項目をタッチして選択します。 
 

 

(ⅱ)プログラム(個別) 

 

 

(ⅲ)プログラム(一括) 

 

 
一括ボタンをタッチすると、ファイル内の全プログラムをコントローラーに一括転送します。 

 

転送先プログラム No.をタッチしてください。 
キャンセルボタンをタッチした場合は、リスト

アファイル名指定画面に戻ります。 
 

個別に転送するプログラム No.をタッチしてく

ださい。 
キャンセルボタンをタッチした場合は、リスト

アファイル名指定画面に戻ります。 
 

リストア対象が 1 軸グループ分のみの場合、 
左図画面が表示されます。 
(画面右上はリストア先軸グループ No.) 
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(ⅳ)パラメーター 

 

 
※「コントローラー基本ユニット依存部を転送する」にチェックを入れた場合のみ、コントロー

ラー基本ユニット依存パラメーターを転送します。通常はチェックを入れないでください。こ

の設定は以下の場合にチェックします。 
・ フラッシュ ROM データを破壊してしまい、パラメーターを書込み直す必要がある場合。 
・ 異なったコントローラータイプの基本ユニット依存パラメーターを誤って書込んでしまい、

パラメーターを書込み直す必要がある場合。 
・ その他、バックアップ時の状態を復元する場合。 

※特定の軸のみパラメーター転送することはできません。ファイルに保存されている全軸の 
パラメーターを転送します。 

 
RSEL、XSEL2-T/TX では、表示されるパラメーター種別が異なります。 

 
 RSEL の場合 

 

 XSEL2-T/TX の場合 

転送するパラメーター種別をタッチして、

チェックを入れてください。 
転送パラメーター種別を選択後、OK ボタンを

タッチします。 
CANCEL ボタンをタッチした場合は、リストア

ファイル名指定画面に戻ります。 

転送するパラメーター種別をタッチして、

チェックを入れてください。 
転送パラメーター種別を選択後、OK ボタンを

タッチします。 
CANCEL ボタンをタッチした場合は、リストア

ファイル名指定画面に戻ります。 
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(ⅴ)グローバルデータ 

 

 

(ⅵ)座標系定義データ 

 

 

(ⅶ)RC 軸用ポジションデータ 

 

 

一括選択ボタンをタッチすると、全有効軸を選択します。 
一括解除ボタンをタッチすると、全有効軸の選択を解除します。 

 

転送するグローバルデータ種別をタッチして

チェックを入れてください。 
転送グローバルデータ種別を選択後、OK 
ボタンをタッチします。 
CANCEL ボタンをタッチした場合は、リストア

ファイル名指定画面に戻ります。 

転送する座標系定義データ種別をタッチして

チェックを入れてください。 
転送座標系定義データ種別を選択後、OK 
ボタンをタッチします。 
CANCEL ボタンをタッチした場合は、リストア

ファイル名指定画面に戻ります。 

転送する軸 No.をタッチして、チェックを入れ

てください。 
転送軸 No.を選択後、OK ボタンをタッチしま

す。 
CANCEL ボタンをタッチした場合は、リストア

ファイル名指定画面に戻ります。 
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(ⅷ)拡張モーション用ポジションデータ 

 

 
一括選択ボタンをタッチすると、全有効軸を選択します。 
一括解除ボタンをタッチすると、全有効軸の選択を解除します。 

 

 

 

 

 

転送内容を確認し、はいボタンをタッチします。 
いいえボタンをタッチした場合は、1 つ前の画面に

戻ります。 

データ転送中の画面が表示されます。 

 

データ転送が完了すると、この画面が表示され

ます。 
OK ボタンをタッチすると、リストアメニュー

画面に戻ります。 

転送する軸 No.をタッチして、チェックを入れ

てください。 
転送軸 No.を選択後、OK ボタンをタッチしま

す。 
CANCEL ボタンをタッチした場合は、リストア

ファイル名指定画面に戻ります。 
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(ⅷ)拡張モーション用ポジションデータ 

 

 
一括選択ボタンをタッチすると、全有効軸を選択します。 
一括解除ボタンをタッチすると、全有効軸の選択を解除します。 

 

 

 

 

 

転送内容を確認し、はいボタンをタッチします。 
いいえボタンをタッチした場合は、1 つ前の画面に

戻ります。 

データ転送中の画面が表示されます。 

 

データ転送が完了すると、この画面が表示され

ます。 
OK ボタンをタッチすると、リストアメニュー

画面に戻ります。 

転送する軸 No.をタッチして、チェックを入れ

てください。 
転送軸 No.を選択後、OK ボタンをタッチしま

す。 
CANCEL ボタンをタッチした場合は、リストア

ファイル名指定画面に戻ります。 
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※フラッシュ ROM 書込みが不要な場合、この画面は表示されません。(グローバルデータファイ

ル転送時など) 
 

 

 

 

 

[補足] 
全データバックアップファイルと RC 軸用ポジションデータファイル、拡張モーション用ポジ

ションデータファイルを同時に転送する場合、全データバックアップファイル転送後、コント

ローラーへ転送する RC 軸、拡張モーション制御軸の軸 No.選択画面が表示されます。この画面

の操作方法は、RC 軸用ポジションデータ、拡張モーションポジションデータを単独転送する場

合と同じです。 
 

転送したデータをフラッシュ ROM へ書込む 
場合ははいボタンをタッチしてください。 
フラッシュ ROM へ書込まない場合は 
いいえボタンをタッチしてください。 

フラッシュ ROM 書込みが完了すると、この 
画面が表示されます。 
OK ボタンをタッチすると、リストアメニュー

画面に戻ります。 

フラッシュ ROM 書込み中は'FROM 書き込み

中．．．'が点滅します。 
 

ここのの間間はは絶絶対対ににココンントトロローーララーーのの電電源源をを 
切切ららなないいででくくだだささいい。。 
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RC 軸用ポジションデータファイルを同時に 
転送する場合 
 

拡張モーション用ポジションデータファイルを

同時に転送する場合 
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RC 軸用ポジションデータファイルを同時に 
転送する場合 
 

拡張モーション用ポジションデータファイルを

同時に転送する場合 
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21. 環境設定 
 

言語設定、タッチ操作音設定、消灯時間、時刻設定、表示設定を行います。 
 

 

 

環境設定の画面が表示されます。 

 
 

【言語設定】 
言語を選択し、変更できます。 

 
 

 

 

メニュー画面で環境設定ボタンをタッチします。 

1. 中国語、日本語、英語のいずれかを選択

し、タッチします。 
2. 書き込みボタンをタッチします。 
 
(注) 書込みを行わない場合は、別の画面に 

移動した時に前の値に戻ります。 
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【タッチ操作音設定】 
タッチ音を出すか、出さないかを選択できます。 

 
 

 

書込みが完了すると確認画面が表示されます。 
 
OK ボタンをタッチすると環境設定画面に戻り

ます。 
英語に設定した場合は「Complete!」と表示され

ます。 

1. 消、小、中、大のいずれかを選択し、 
タッチします。 

2. 書き込みボタンをタッチします。 
 
(注) 書込みを行わない場合は、別の画面に 

移動した時に前の値に戻ります。 

書込みが完了すると確認画面が表示されます。 
 
OK ボタンをタッチすると環境設定画面に戻り

ます。 
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【タッチ操作音設定】 
タッチ音を出すか、出さないかを選択できます。 

 
 

 

書込みが完了すると確認画面が表示されます。 
 
OK ボタンをタッチすると環境設定画面に戻り

ます。 
英語に設定した場合は「Complete!」と表示され

ます。 

1. 消、小、中、大のいずれかを選択し、 
タッチします。 

2. 書き込みボタンをタッチします。 
 
(注) 書込みを行わない場合は、別の画面に 

移動した時に前の値に戻ります。 

書込みが完了すると確認画面が表示されます。 
 
OK ボタンをタッチすると環境設定画面に戻り

ます。 
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【消灯時間】 
操作を行わない場合の画面消灯時間を設定できます。 

 
 

 
 
 
【非マニュアルモード時データ編集】 
AUTO モード時データ編集の許可、禁止を設定できます。 

 
 

 

1. 消灯時間入力欄(四角枠内)をタッチします。 
2. キーボードを使用して設定値を入力します。 
3. 書き込みボタンをタッチします。 
 
(注) 書込みを行わない場合は、別の画面に 

移動した時に前の値に戻ります。 

書込みが完了すると確認画面が表示されます。 
 
OK ボタンをタッチすると環境設定画面に 
戻ります。 
 

1. 許可、禁止のいずれかを選択し、タッチ

します。 
2. 書き込みボタンをタッチします。 
 
(注) 書込みを行わない場合は、別の画面に 

移動した時に前の値に戻ります。 
 

書込みが完了すると確認画面が表示されます。 
 
OK ボタンをタッチすると環境設定画面に 
戻ります。 



21.
環
境
設
定

 

21-4 MJ0377-8A 

【時刻設定】 
TB-03 の時刻設定ができます。コントローラー時刻をサポートしている機種への接続時には

TB-03 の時刻をコントローラー時刻に設定することも可能です。 

 
 
 
 

 

 
 
 

 

 

時刻ボタンをタッチします。 
 

時刻ボタンをタッチします。 

TB-03 の時刻が表示されます。 
 
時刻編集ボタンをタッチすると編集画面に 
移動します。 

TB-03 の時刻を変更できます。 
 
1. キーボードを使用して時刻を入力します。 
2. 設定ボタンをタッチします。 
 
 
 

時刻編集ボタンをタッチします。 
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【時刻設定】 
TB-03 の時刻設定ができます。コントローラー時刻をサポートしている機種への接続時には

TB-03 の時刻をコントローラー時刻に設定することも可能です。 

 
 
 
 

 

 
 
 

 

 

時刻ボタンをタッチします。 
 

時刻ボタンをタッチします。 

TB-03 の時刻が表示されます。 
 
時刻編集ボタンをタッチすると編集画面に 
移動します。 

TB-03 の時刻を変更できます。 
 
1. キーボードを使用して時刻を入力します。 
2. 設定ボタンをタッチします。 
 
 
 

時刻編集ボタンをタッチします。 
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時刻表示画面または時刻編集画面で、コントローラー時刻に設定ボタンをタッチすると TB-03 の

時刻をコントローラー時刻に設定することができます。 
(コントローラー時刻に設定ボタンはコントローラー時刻サポート機種への接続時のみ表示され

ます) 
 
 
 

TB-03 の時刻の変更が完了すると確認画面が 
表示されます。 
 
OK ボタンをタッチすると時刻表示画面に 
戻ります。 

本画面に戻ります。 
 
戻るボタンをタッチすると環境設定画面に 
戻ります。 
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【表示設定】 
画面のコントラスト・ブライトネスの調整、タッチパネルの位置補正、LCD 画面のチェックがで

きます。 

 
 
表示設定のメニュー画面が表示されます。 

 

表示設定のメニューを選択します。 
 
メニューへボタンをタッチするとメニュー 
画面に戻ります。 

表示設定ボタンをタッチします。 
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【表示設定】 
画面のコントラスト・ブライトネスの調整、タッチパネルの位置補正、LCD 画面のチェックがで

きます。 

 
 
表示設定のメニュー画面が表示されます。 

 

表示設定のメニューを選択します。 
 
メニューへボタンをタッチするとメニュー 
画面に戻ります。 

表示設定ボタンをタッチします。 
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コントラスト・ブライトネスの調整 

 

 

 
タッチパネル位置補正 
タッチパネルの位置検出の補正を行います。 

 

 

 
 

コントラストの－、＋ボタンをタッチして画面

のコントラストを調整します。 
 
ブライトネスの－、＋ボタンをタッチして画面

のブライトネスを調整します。 
 
メニューへボタンをタッチするとメニュー 
画面に戻ります。 

1、2、3、4 の順番に■をタッチします。 
 
完了後、自動的にメニュー画面に戻ります。 

コントラスト/ブライトネスボタンをタッチ 
します。 

タッチパネル位置補正ボタンをタッチします。 
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LCD チェック 
カラーパターン、白一色画面、黒一色画面を順次表示し、LCD 画面をチェックすることが 
できます。 

 
 

 
 

 
 

 

カラーパターンが表示されます。 
 
画面の任意の位置をタッチします。 

LCD チェックボタンをタッチします。 

白一色画面が表示されます。 
 
画面の任意の位置をタッチします。 

黒一色画面が表示されます。 
 
画面の任意の位置をタッチします。 
 
カラーパターンを再度表示したのち、自動的に

メニュー画面に戻ります。 
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黒一色画面が表示されます。 
 
画面の任意の位置をタッチします。 
 
カラーパターンを再度表示したのち、自動的に

メニュー画面に戻ります。 

 

MJ0377-8A  22-1  

22. エラー表示 
 

22.1 RSEL、XSEL2-T/TX システム 
 

22.1.1 発生時の表示(エレシリンダー、ロボポンプ操作用画面表示中以外) 
 

エラーが発生した場合、トラブルシューティング画面が表示されます。 
トラブルシューティング画面のエラー対処法はこちらボタンをタッチすると確認画面が表示さ

れますので、画面指示に従い原因を取り除きエラーリセットを行ってください。 
 
【画面例】 
 
 

エラー対処法はこちらボタンをタッチします。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
要因が複数ある場合、該当する要因の 
対処方法ボタンをタッチします。 
該当する要因がない場合は、他の要因をみる 
ボタンをタッチします。 
※要因が複数ない場合、この画面は表示されま

せん。 
 
 
 
 
 
 
対処法が表示されますので、画面指示に従い 
原因を取り除いてエラーリセットボタンを

タッチしてください。 
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22.1.2 ティーチングボックスのエラー表(エレシリンダー、ロボポンプ操作用画面 

表示中以外) 
 

以下にティーチングボックスに関するエラーを示します。コントローラーに関するエラーは 
［コントローラー取扱説明書］を参照してください。 

 
エラー

No. 
エラーメッセージ 

300 SEL 命令語入力エラー 
301 オペランド未入力エラー 
302 オペランド入力禁止エラー 
303 オペランドデータエラー 
304 オペランド未定義シンボル使用エラー 
305 オペランドシンボル種別エラー 
306 実行中プログラム編集禁止エラー 
307 シンボルエラー 
308 入力条件未定義シンボル使用エラー 
309 シンボル使用回数オーバーエラー 
30A SD カードエラー(TP) 
30B 内部処理エラー 
30C 一括ポジションデータファイルエラー 
30D 非マニュアルモード時データ編集禁止エラー 
30E 入力データ異常 
30F 入力値過小 
310 入力値過大 
311 プロテクトデータエラー 
312 座標 1･座標 2 有効軸パターンエラー 
313 パスワードエラー 
314 原点復帰未完了エラー(TP/PC) 
315 動作時サーボ OFF 
316 入力条件入力禁止エラー 
317 入力条件データエラー 
318 入力条件入力範囲外エラー 
319 入力条件未入力エラー 
31A アブソリュートリセット実行条件不成立エラー 
31B ブレークポイント設定数オーバー 
31C 軸 No.エラー 
31D 有効軸なしエラー 
31E 各軸系時ティーチ禁止エラー 
31F ペアデータ不整合 
320 絶対値過小 
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22.1.2 ティーチングボックスのエラー表(エレシリンダー、ロボポンプ操作用画面 

表示中以外) 
 

以下にティーチングボックスに関するエラーを示します。コントローラーに関するエラーは 
［コントローラー取扱説明書］を参照してください。 

 
エラー

No. 
エラーメッセージ 

300 SEL 命令語入力エラー 
301 オペランド未入力エラー 
302 オペランド入力禁止エラー 
303 オペランドデータエラー 
304 オペランド未定義シンボル使用エラー 
305 オペランドシンボル種別エラー 
306 実行中プログラム編集禁止エラー 
307 シンボルエラー 
308 入力条件未定義シンボル使用エラー 
309 シンボル使用回数オーバーエラー 
30A SD カードエラー(TP) 
30B 内部処理エラー 
30C 一括ポジションデータファイルエラー 
30D 非マニュアルモード時データ編集禁止エラー 
30E 入力データ異常 
30F 入力値過小 
310 入力値過大 
311 プロテクトデータエラー 
312 座標 1･座標 2 有効軸パターンエラー 
313 パスワードエラー 
314 原点復帰未完了エラー(TP/PC) 
315 動作時サーボ OFF 
316 入力条件入力禁止エラー 
317 入力条件データエラー 
318 入力条件入力範囲外エラー 
319 入力条件未入力エラー 
31A アブソリュートリセット実行条件不成立エラー 
31B ブレークポイント設定数オーバー 
31C 軸 No.エラー 
31D 有効軸なしエラー 
31E 各軸系時ティーチ禁止エラー 
31F ペアデータ不整合 
320 絶対値過小 
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エラー

No. 
エラーメッセージ 

321 最低速度未満入力警告 

322 通信異常(ドライバーユニット関連) 
323 I/O 機能指定エラー 
324 ポジションデータコメント定義数オーバー(TP/PC) 
325 ポジションタイプ不整合エラー 
326 機能未サポートエラー 
327 カレンダー機能エラー 
328 ポジションエラー 
329 空ステップ不足エラー 
32A ポジションデータ変更時、移動・連続移動禁止エラー 
32B 未定義 SEL 命令検出エラー 
32C AUTO モード時、実行コマンド禁止エラー 
32D サーボ ON 多回転データリセット禁止エラー 
32E サーボ ON エンコーダーエラーリセット禁止エラー 
32F 安全回路なし時実行禁止エラー 
500 非常停止 
700 通信エラー 
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22.1.3 発生時の表示(エレシリンダー、ロボポンプ操作用画面表示中) 
 

エレシリンダーでアラームが発生した場合、下図のトラブルシューティング画面(アラーム 

グループ)が表示されます。 
 

【画面例】 

 
 

 

アラーム発生要因詳細へボタンをタッチする

と、トラブルシューティング画面(アラームコー

ド)に遷移し、アラーム要因の詳細な内容が表示

されます。そのほかの操作はエレシリンダー以

外のトラブルシューティング画面と同様です。 
 

左図がトラブルシューティング画面のアラーム

コードによる詳細表示となります。 
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22.1.3 発生時の表示(エレシリンダー、ロボポンプ操作用画面表示中) 
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22.1.4 ティーチングボックスのアラームコード表(エレシリンダー、ロボポンプ 

操作用画面表示中) 
 

以下にティーチングボックスに関するアラームコードを示します。エレシリンダーに関する 
アラームコードは［エレシリンダー取扱説明書］を参照してください。 

 

 

 

アラーム

コード 
アラーム名称 

2D6 移動データなし 
2D7 駆動源遮断時動作指令 

2D8 吸着または離脱指令禁止 

2D9 データ編集禁止運転状態 

9C0 入力データエラー 
9C1 入力値過小 
9C2 入力値過大 
9EB パスワードエラー 
AD1 SD カード書込みエラー 
AD2 SD カード読込みエラー 
AD9 SD カードオープンエラー 
BE0 非常停止 
BE2 AUTO モード時、レジスター書込禁止 
BE3 モニターモード時、レジスター書込禁止 
BE4 AUTO モード時、動作禁止 
BE5 モニターモード時、動作禁止 
BE6 モーター電圧低下 
BE7 動作時、サーボ OFF 
BE8 動作時、ソフトリミットオーバー 
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22.2 RSEL、XSEL2-T/TX システム以外のコントローラー接続時 
 
22.2.1 発生時の表示 
 

コントローラーで検出したエラーが発生した場合、アラーム発生画面が表示されます。また、

ティーチングボックスで検出したエラーが発生した場合、メッセージ画面が表示されます。 
 

   
 

コントローラーで検出したエラーが動作解除レベルの場合、アラームリセットボタンにより 
エラーをリセットすることができます。原因を取り除いたのち、アラームリセットボタンを 
タッチしてください。コールドスタートレベルのエラーの場合は、コントローラーの電源再投入

またはソフトウェアリセットを行ってください。 
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ペ
ラ
ン
ド

2
使
用
禁
止
の
ス
テ
ッ
プ
に
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
が
使

用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9C

E 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
入
力
禁
止
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
使
用
禁
止
の
ス
テ
ッ
プ
に
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
が
使

用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9C

F 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
デ
ー
タ
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
に
不
正
な
デ
ー
タ
が
入
力
さ
れ
て
い
ま
す
。
デ
ー
タ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

 
9D

0 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
デ
ー
タ
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
に
不
正
な
デ
ー
タ
が
入
力
さ
れ
て
い
ま
す
。
デ
ー
タ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

 
9D

1 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
デ
ー
タ
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
に
不
正
な
デ
ー
タ
が
入
力
さ
れ
て
い
ま
す
。
デ
ー
タ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

 
9D

2 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
入
力
範
囲
外
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
に
入
力
可
能
範
囲
外
の
値
が
入
力
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

3 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
入
力
範
囲
外
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
に
入
力
可
能
範
囲
外
の
値
が
入
力
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

4 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
入
力
範
囲
外
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
に
入
力
可
能
範
囲
外
の
値
が
入
力
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

5 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
未
定
義
シ
ン
ボ
ル
使
用
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
に
未
定
義
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

6 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
未
定
義
シ
ン
ボ
ル
使
用
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
に
未
定
義
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

7 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
未
定
義
シ
ン
ボ
ル
使
用
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
に
未
定
義
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

8 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
シ
ン
ボ
ル
種
別
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
に
許
さ
れ
な
い
種
別
ま
た
は
ス
コ
ー
プ
外
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

9 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
シ
ン
ボ
ル
種
別
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
に
許
さ
れ
な
い
種
別
ま
た
は
ス
コ
ー
プ
外
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

A 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
シ
ン
ボ
ル
種
別
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
に
許
さ
れ
な
い
種
別
ま
た
は
ス
コ
ー
プ
外
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

B 
入
力
条
件
シ
ン
ボ
ル
種
別
エ
ラ
ー

 
入
力
条
件
に
許
さ
れ
な
い
種
別
ま
た
は
ス
コ
ー

プ
外
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

C
 

シ
ン
ボ
ル
文
字
列
エ
ラ
ー

 
シ
ン
ボ
ル
の
先
頭
ま
た
は
文
字
列
中
に
不
正
な

文
字
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。
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エ
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22-8 MJ0377-8A 

22
.2

.3
 テ

ィ
ー
チ
ン
グ
ボ
ッ
ク
ス
の
エ
ラ
ー
表
(
ア
プ
リ
部
)
 

(
テ

ィ
ー

チ
ン
グ

ボ
ッ

ク
ス

固
有
の
エ
ラ
ー
で
す
。
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
ー
の
エ
ラ
ー
は
［
各
コ
ン
ト
ロ
ー

ラ
ー

取
扱

説
明

書
］

を
参

照
し

て
く

だ
さ

い
。
) 

エ
ラ
ー

N
o.

 
エ
ラ
ー
メ
ッ
セ

ー
ジ

 
特
記
事
項

 

9C
0 

入
力
デ
ー
タ
エ
ラ
ー

 
入
力
デ
ー
タ
が
異
常
で
す
。
入
力
デ
ー
タ
を
確

認
し
て
く
だ
さ
い
。

 
9C

1 
入
力
値
過
小

 
入
力
値
が
過
小
で
す
。
入
力
可
能
範
囲
を
確
認

し
て
く
だ
さ
い
。

 
9C

2 
入
力
値
過
大

 
入
力
値
が
過
大
で
す
。
入
力
可
能
範
囲
を
確
認

し
て
く
だ
さ
い
。

 
9C

3 
SE

L
コ
マ
ン
ド

入
力
エ
ラ
ー

 
SE

L
命
令
語
に

不
正
な
デ
ー
タ
が
入
力
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9C

4 
入
力
条
件
入
力
禁
止
エ
ラ
ー

 
入
力
条
件
の
使
用
が
許
さ
れ
な
い
ス
テ
ッ
プ
で

入
力
条
件
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9C

5 
入
力
条
件
デ
ー
タ
エ
ラ
ー

 
入
力
条
件
に
不
正
な
デ
ー
タ
が
入
力
さ
れ
て
い

ま
す
。

 
9C

6 
入
力
条
件
範
囲
外
エ
ラ
ー

 
入
力
条
件
に
入
力
範
囲
外
の
値
が
入
力
さ
れ
て

い
ま
す
。

 
9C

7 
入
力
条
件
未
入
力
エ
ラ
ー

 
入
力
条
件
必
須
の
ス
テ
ッ
プ
に
入
力
条
件
が
入

力
さ
れ
て
い
ま
せ
ん
。

 
9C

8 
未
定
義
シ
ン
ボ
ル
エ
ラ
ー

 (
入
力

条
件
)
 

入
力
条
件
に
未
定
義
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ

て
い
ま
す
。

 
9C

9 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1 
未
入
力
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
必
須
の
ス
テ
ッ
プ
に
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
が
入
力
さ

れ
て
い
ま
せ
ん
。

 
9C

A 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2 
未
入
力
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
必
須
の
ス
テ
ッ
プ
に
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
が
入
力
さ

れ
て
い
ま
せ
ん
。

 
9C

B 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3 
未
入
力
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
必
須
の
ス
テ
ッ
プ
に
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
が
入
力
さ

れ
て
い
ま
せ
ん
。

 
9C

C
 

オ
ペ
ラ
ン
ド

1
入
力
禁
止
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
使
用
禁
止
の
ス
テ
ッ
プ
に
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
が
使

用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9C

D
 

オ
ペ
ラ
ン
ド

2
入
力
禁
止
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
使
用
禁
止
の
ス
テ
ッ
プ
に
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
が
使

用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9C

E 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
入
力
禁
止
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
使
用
禁
止
の
ス
テ
ッ
プ
に
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
が
使

用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9C

F 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
デ
ー
タ
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
に
不
正
な
デ
ー
タ
が
入
力
さ
れ
て
い
ま
す
。
デ
ー
タ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

 
9D

0 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
デ
ー
タ
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
に
不
正
な
デ
ー
タ
が
入
力
さ
れ
て
い
ま
す
。
デ
ー
タ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

 
9D

1 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
デ
ー
タ
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
に
不
正
な
デ
ー
タ
が
入
力
さ
れ
て
い
ま
す
。
デ
ー
タ
を
確
認
し
て
く
だ
さ
い
。

 
9D

2 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
入
力
範
囲
外
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
に
入
力
可
能
範
囲
外
の
値
が
入
力
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

3 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
入
力
範
囲
外
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
に
入
力
可
能
範
囲
外
の
値
が
入
力
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

4 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
入
力
範
囲
外
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
に
入
力
可
能
範
囲
外
の
値
が
入
力
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

5 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
未
定
義
シ
ン
ボ
ル
使
用
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
に
未
定
義
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

6 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
未
定
義
シ
ン
ボ
ル
使
用
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
に
未
定
義
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

7 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
未
定
義
シ
ン
ボ
ル
使
用
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
に
未
定
義
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

8 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
シ
ン
ボ
ル
種
別
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

1
に
許
さ
れ
な
い
種
別
ま
た
は
ス
コ
ー
プ
外
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

9 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
シ
ン
ボ
ル
種
別
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

2
に
許
さ
れ
な
い
種
別
ま
た
は
ス
コ
ー
プ
外
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

A 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
シ
ン
ボ
ル
種
別
エ
ラ
ー

 
オ
ペ
ラ
ン
ド

3
に
許
さ
れ
な
い
種
別
ま
た
は
ス
コ
ー
プ
外
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

B 
入
力
条
件
シ
ン
ボ
ル
種
別
エ
ラ
ー

 
入
力
条
件
に
許
さ
れ
な
い
種
別
ま
た
は
ス
コ
ー

プ
外
の
シ
ン
ボ
ル
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。

 
9D

C
 

シ
ン
ボ
ル
文
字
列
エ
ラ
ー

 
シ
ン
ボ
ル
の
先
頭
ま
た
は
文
字
列
中
に
不
正
な

文
字
が
使
用
さ
れ
て
い
ま
す
。
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エ
ラ

ー
N

o.
 

エ
ラ

ー
メ

ッ
セ

ー
ジ

 
特

記
事

項
 

9D
D

 
シ

ン
ボ

ル
多

重
定

義
エ

ラ
ー

 
同

一
シ

ン
ボ

ル
が

多
重

に
定

義
さ

れ
て

い
ま

す
。

 
9D

E 
シ

ン
ボ

ル
定

義
値

未
入

力
エ

ラ
ー

 
シ

ン
ボ

ル
定

義
値

が
入

力
さ

れ
て

い
ま

せ
ん

。
 

9E
0 

動
作

時
サ

ー
ボ

O
FF

エ
ラ

ー
 

サ
ー

ボ
O

FF
状

態
の

軸
に

対
し

動
作

指
令

を
行

い
ま

し
た

。
先

に
サ

ー
ボ

O
N
を

行
っ

て
く

だ
さ

い
。

 
9E

1 
原

点
復

帰
未

完
了

時
移

動
･
連

続
移

動
禁

止
エ

ラ
ー

 
原

点
復

帰
未

完
了

時
の

移
動

・
連

続
移

動
は

禁
止

で
す

。
先

に
原

点
復

帰
を

完
了

さ
せ

て
く

だ
さ

い
。

 
9E

2 
原

点
復

帰
未

完
了

時
テ

ィ
ー

チ
禁

止
エ

ラ
ー

 
原

点
復

帰
未

完
了

時
の

テ
ィ

ー
チ

は
禁

止
で

す
。

先
に

原
点

復
帰

を
完

了
さ

せ
て

く
だ

さ
い

。
 

9E
3 

機
能

未
サ

ポ
ー

ト
エ

ラ
ー

 
サ

ポ
ー

ト
さ

れ
て

い
な

い
機

能
を

実
行

し
よ

う
と

し
ま

し
た

。
 

9E
4 

エ
ン

コ
ー

ダ
ー

種
別

エ
ラ

ー
 

エ
ン

コ
ー

ダ
ー

種
別

エ
ラ

ー
で

す
。

操
作

対
象

軸
の

エ
ン

コ
ー

ダ
ー

AB
S/

IN
C
種

別
(
軸

別
パ

ラ
メ

ー
タ

ー

N
o.

38
)
な

ど
を

確
認

し
て

く
だ

さ
い

。
 

9E
5 

軸
N

o.
エ

ラ
ー

 
軸

N
o.
の

指
定

が
不

正
で

す
。

 

9E
6 

有
効

軸
な

し
エ

ラ
ー

 
編

集
・

操
作

可
能

な
有

効
軸

が
あ

り
ま

せ
ん

。
有

効
軸

パ
タ

ー
ン

(
全

軸
共

通
パ

ラ
メ

ー
タ

ー
N

o.
1)

を
確

認
 

し
て

く
だ

さ
い

。
 

9E
7 

EE
PR

O
M

 書
込

み
異

常
 

EE
PR

O
M

書
込

み
異

常
で

す
。

 
9E

8 
EE

PR
O

M
 書

込
み

異
常

 
EE

PR
O

M
書

込
み

異
常

で
す

。
 

9E
9 

EE
PR

O
M

 読
み

出
し

異
常

 
EE

PR
O

M
読

み
出

し
異

常
で

す
。

 
9E

A 
EE

PR
O

M
 読

み
出

し
異

常
 

EE
PR

O
M

読
み

出
し

異
常

で
す

。
 

9E
B 

パ
ス

ワ
ー

ド
エ

ラ
ー

 
パ

ス
ワ

ー
ド

が
不

正
で

す
。

 

9E
C

 
デ

ー
タ

変
更

時
移

動
･
連

続
移

動
禁

止
 

ポ
ジ

シ
ョ

ン
デ

ー
タ

変
更

時
の

移
動

・
連

続
移

動
は

禁
止

で
す

。
変

更
し

た
デ

ー
タ

を
コ

ン
ト

ロ
ー

ラ
ー

に
 

書
込

ん
で

か
ら

再
試

行
し

て
く

だ
さ

い
。

 

9E
D

 
実

行
中

プ
ロ

グ
ラ

ム
編

集
禁

止
エ

ラ
ー

 
実

行
中

の
プ

ロ
グ

ラ
ム

に
対

し
て

編
集

操
作

を
行

う
こ

と
は

で
き

ま
せ

ん
。
先

に
プ

ロ
グ

ラ
ム

を
終

了
さ

せ
て

く
だ

さ
い

。
 

9E
E 

シ
ン

ボ
ル

定
義

数
オ

ー
バ

ー
 

シ
ン

ボ
ル

定
義

数
が

上
限

を
超

え
ま

し
た

。
 

9E
F 

サ
ー

ボ
O

N
時

AB
S
エ

ン
コ

ー
ダ

ー
多

回
転

デ
ー

タ
 

リ
セ

ッ
ト

禁
止

エ
ラ

ー
 

サ
ー

ボ
O

N
時

に
AB

S
エ

ン
コ

ー
ダ

ー
多

回
転

デ
ー

タ
の

リ
セ

ッ
ト

を
行

な
う

こ
と

は
で

き
ま

せ
ん

。
 

9F
0 

座
標

指
定

軸
パ

タ
ー

ン
不

一
致

エ
ラ

ー
 

簡
易

干
渉

チ
ェ

ッ
ク

ゾ
ー

ン
定

義
デ

ー
タ

の
座

標
［

1］
と

座
標
［

2］
の

指
定

軸
パ

タ
ー

ン
が

一
致

し
て

い
ま

せ
ん

。
 

9F
1 

簡
易

干
渉

チ
ェ

ッ
ク

ゾ
ー

ン
定

義
デ

ー
タ

座
標

値
 

未
入

力
 

簡
易

干
渉

チ
ェ

ッ
ク

ゾ
ー

ン
定

義
デ

ー
タ

に
座

標
値

が
入

力
さ

れ
て

い
ま

せ
ん

。
 

9F
2 

各
軸

座
標

系
 「

取
込

」
操

作
不

可
エ

ラ
ー

 
各

軸
座

標
系

で
は

「
取

込
」

(
現

在
位

置
取

込
み

)
操

作
を

行
う

こ
と

は
で

き
ま

せ
ん

。
 

9F
3 

読
出

し
禁

止
デ

ー
タ

操
作

エ
ラ

ー
 

読
出

し
禁

止
デ

ー
タ

に
対

し
て

読
出

し
、

コ
ピ

ー
、

移
動

な
ど

の
操

作
を

行
う

こ
と

は
で

き
ま

せ
ん

。
 

9F
4 

書
込

み
禁

止
デ

ー
タ

操
作

エ
ラ

ー
 

書
込

み
禁

止
デ

ー
タ

に
対

し
て

書
込

み
、

移
動

、
ク

リ
ア

ー
な

ど
の

操
作

を
行

う
こ

と
は

で
き

ま
せ

ん
。

 

9F
5 

プ
ロ

テ
ク

ト
設

定
パ

ラ
メ

ー
タ

ー
設

定
値

エ
ラ

ー
 

プ
ロ

テ
ク

ト
設

定
パ

ラ
メ

ー
タ

ー
(
そ

の
他

パ
ラ

メ
ー

タ
ー

N
o.

36
～

39
ま

た
は

N
o.

55
～

57
)
に

不
正

な
値

が

設
定

さ
れ

て
い

ま
す

。
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エ
ラ
ー
表
示
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エ
ラ

ー
N

o.
 

エ
ラ

ー
メ

ッ
セ

ー
ジ

 
特

記
事

項
 

9F
6 

R
C
ゲ

ー
ト

ウ
ェ

イ
モ

ー
ド

不
整

合
エ

ラ
ー

 
R

C
ゲ

ー
ト

ウ
ェ

イ
モ

ー
ド

に
不

整
合

が
あ

り
ま

す
。

 
9F

7 
リ

ン
ク

軸
な

し
エ

ラ
ー

 
R

C
リ

ン
ク

軸
が

あ
り

ま
せ

ん
。

 
9F

8 
動

作
可

能
軸

な
し

エ
ラ

ー
 

動
作

可
能

な
軸

が
あ

り
ま

せ
ん

。
 

9F
9 

I/O
機

能
指

定
エ
ラ

ー
 

I/O
機

能
の

指
定
に

誤
り

が
あ

り
ま

す
。

 
9F

A 
実

行
条

件
不

成
立

エ
ラ

ー
 

命
令

を
実

行
す

る
た

め
の

条
件

が
成

立
し

て
い

ま
せ

ん
。

 
9F

B 
有

効
ポ

ジ
シ

ョ
ン

な
し

エ
ラ

ー
 

有
効

な
ポ

ジ
シ

ョ
ン

が
あ

り
ま

せ
ん

。
 

9F
C

 
サ

ー
ボ

O
N
時

エ
ン

コ
ー

ダ
ー

エ
ラ

ー
リ

セ
ッ

ト
禁

止
 

エ
ラ

ー
 

サ
ー

ボ
O

N
時

に
AB

S
エ

ン
コ

ー
ダ

ー
の

エ
ラ

ー
リ

セ
ッ

ト
を

行
な

う
こ

と
は

で
き

ま
せ

ん
。

 

9F
D

 
ブ

レ
ー

ク
ポ

イ
ン

ト
設

定
数

オ
ー

バ
ー

 
ブ

レ
ー

ク
ポ

イ
ン

ト
設

定
数

が
上

限
を

超
え

ま
し

た
。

 
9F

E 
ポ

ジ
シ

ョ
ン

出
力

操
作

デ
ー

タ
指

定
エ

ラ
ー

 
ポ

ジ
シ

ョ
ン

出
力

操
作

に
関

す
る

デ
ー

タ
の

指
定

が
異

常
で

す
。

 
AD

0 
フ

ァ
イ

ル
オ

ー
プ

ン
エ

ラ
ー

 
SD

メ
モ

リ
ー

カ
ー

ド
エ

ラ
ー

で
す

。
フ

ァ
イ

ル
が

オ
ー

プ
ン

で
き

ま
せ

ん
。

 
AD

1 
フ

ァ
イ

ル
書

込
み

エ
ラ

ー
 

SD
メ

モ
リ

ー
カ

ー
ド

エ
ラ

ー
で

す
。

フ
ァ

イ
ル

の
書

込
み

が
で

き
ま

せ
ん

。
 

AD
2 

フ
ァ

イ
ル

読
込

み
エ

ラ
ー

 
SD

メ
モ

リ
ー

カ
ー

ド
エ

ラ
ー

で
す

。
フ

ァ
イ

ル
の

読
込

み
が

で
き

ま
せ

ん
。

 
AD

3 
フ

ァ
イ

ル
ク

ロ
ー

ズ
エ

ラ
ー

 
SD

メ
モ

リ
ー

カ
ー

ド
エ

ラ
ー

で
す

。
フ

ァ
イ

ル
の

ク
ロ

ー
ズ

時
に

エ
ラ

ー
が

発
生

し
ま

し
た

。
 

AD
4 

未
定

義
コ

マ
ン

ド
検

出
エ

ラ
ー

 
未

定
義

SE
L
コ

マ
ン

ド
を

検
出

し
ま

し
た

。
 

AD
5 

非
マ

ニ
ュ

ア
ル

モ
ー

ド
時

デ
ー

タ
編

集
禁

止
エ

ラ
ー

 
非

マ
ニ

ュ
ア

ル
モ

ー
ド

時
に

デ
ー

タ
を

編
集

す
る

こ
と

は
で

き
ま

せ
ん

。
 

AD
6 

空
ス

テ
ッ

プ
不

足
エ

ラ
ー

 
空

き
ス

テ
ッ

プ
数

が
不

足
し

て
い

ま
す

。
 

AD
7 

R
TC

バ
ッ

ク
ア

ッ
プ

バ
ッ

テ
リ

ー
電

圧
低

下
 

R
TC

バ
ッ

ク
ア

ッ
プ

バ
ッ

テ
リ

ー
の

電
圧

が
低

下
し

て
い

ま
す

。
 

AD
8 

コ
ン

ト
ロ

ー
ラ

ー
サ

ポ
ー

ト
範

囲
外

シ
ン

ボ
ル

編
集

 
エ

ラ
ー

 
コ

ン
ト

ロ
ー

ラ
ー

が
サ

ポ
ー

ト
し

て
い

る
N

o.
範

囲
外

の
シ

ン
ボ

ル
を

編
集

し
よ

う
と

し
ま

し
た

。
 

AD
9 

SD
メ

モ
リ

ー
カ

ー
ド

オ
ー

プ
ン

エ
ラ

ー
 

SD
メ

モ
リ

ー
カ

ー
ド

が
認

識
で

き
ま

せ
ん

で
し

た
。

 

AD
A 

バ
ッ

テ
リ

ー
未

接
続

 
バ

ッ
テ

リ
ー

を
検

出
で

き
な

い
状

態
、
も

し
く

は
、
バ

ッ
テ

リ
ー

が
接

続
さ

れ
て

い
ま

せ
ん

。
バ

ッ
テ

リ
ー

を

接
続

し
て

く
だ

さ
い

。
バ

ッ
テ

リ
ー

を
接

続
し

て
も

発
生

す
る

場
合

は
、

当
社

ま
で

お
問

合
わ

せ
く

だ
さ

い
。

 

AD
B 

バ
ッ

テ
リ

ー
異

常
 

急
速

充
電

(
AC

ア
ダ

プ
タ

ー
接

続
)
時

、
バ

ッ
テ

リ
ー

が
充

電
で

き
な

い
状

態
に

な
っ

て
い

ま
す

。
バ

ッ
テ

リ
ー

を
交

換
し

て
く

だ
さ

い
。
バ

ッ
テ

リ
ー

を
交

換
し

て
も

症
状

が
改

善
さ

れ
な

い
場

合
に

は
、
当

社
ま

で
お

問
合

わ
せ

く
だ

さ
い

。
 

D
E0

 
受

信
伝

文
ス

ト
リ

ン
グ

異
常

 
受

信
伝

文
に

異
常

が
あ

り
ま

す
。

再
接

続
を

行
っ

て
も

解
消

し
な

い
場

合
は

メ
ー

カ
ー

に
連

絡
し

て
 

く
だ

さ
い

。
 

D
E1

 
送

信
ヘ

ッ
ダ

ー
異

常
 

通
信

エ
ラ

ー
で

す
。

IA
Iプ

ロ
ト

コ
ル

送
信

デ
ー

タ
ヘ

ッ
ダ

ー
ロ

ジ
ッ

ク
エ

ラ
ー

 
D

E2
 

送
信

伝
文

ID
異

常
 

通
信

エ
ラ

ー
で

す
。

IA
Iプ

ロ
ト

コ
ル

送
信

デ
ー

タ
コ

マ
ン

ド
ID

ロ
ジ

ッ
ク

エ
ラ

ー
 

D
E3

 
受

信
伝

文
異

常
 

通
信

エ
ラ

ー
で

す
。

IA
Iプ

ロ
ト

コ
ル

受
信

デ
ー

タ
異

常
 

D
E4

 
受

信
タ

イ
ム

ア
ウ

ト
エ

ラ
ー

 
通

信
エ

ラ
ー

で
す

。
IA

Iプ
ロ

ト
コ

ル
レ

ス
ポ

ン
ス

タ
イ

ム
ア

ウ
ト

エ
ラ

ー
 

D
E5

 
オ

ー
バ

ー
ラ

ン
エ

ラ
ー

 
通

信
エ

ラ
ー

で
す

。
オ

ー
バ

ー
ラ

ン
エ

ラ
ー

(
主

局
モ

ー
ド

時
)
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エ
ラ
ー
表
示
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エ
ラ

ー
N

o.
 

エ
ラ

ー
メ

ッ
セ

ー
ジ

 
特

記
事

項
 

9F
6 

R
C
ゲ

ー
ト

ウ
ェ

イ
モ

ー
ド

不
整

合
エ

ラ
ー

 
R

C
ゲ

ー
ト

ウ
ェ

イ
モ

ー
ド

に
不

整
合

が
あ

り
ま

す
。

 
9F

7 
リ

ン
ク

軸
な

し
エ

ラ
ー

 
R

C
リ

ン
ク

軸
が

あ
り

ま
せ

ん
。

 
9F

8 
動

作
可

能
軸

な
し

エ
ラ

ー
 

動
作

可
能

な
軸

が
あ

り
ま

せ
ん

。
 

9F
9 

I/O
機

能
指

定
エ
ラ

ー
 

I/O
機

能
の

指
定
に

誤
り

が
あ

り
ま

す
。

 
9F

A 
実

行
条

件
不

成
立

エ
ラ

ー
 

命
令

を
実

行
す

る
た

め
の

条
件

が
成

立
し

て
い

ま
せ

ん
。

 
9F

B 
有

効
ポ

ジ
シ

ョ
ン

な
し

エ
ラ

ー
 

有
効

な
ポ

ジ
シ

ョ
ン

が
あ

り
ま

せ
ん

。
 

9F
C

 
サ

ー
ボ

O
N
時

エ
ン

コ
ー

ダ
ー

エ
ラ

ー
リ

セ
ッ

ト
禁

止
 

エ
ラ

ー
 

サ
ー

ボ
O

N
時

に
AB

S
エ

ン
コ

ー
ダ

ー
の

エ
ラ

ー
リ

セ
ッ

ト
を

行
な

う
こ

と
は

で
き

ま
せ

ん
。

 

9F
D

 
ブ

レ
ー

ク
ポ

イ
ン

ト
設

定
数

オ
ー

バ
ー

 
ブ

レ
ー

ク
ポ

イ
ン

ト
設

定
数

が
上

限
を

超
え

ま
し

た
。

 
9F

E 
ポ

ジ
シ

ョ
ン

出
力

操
作

デ
ー

タ
指

定
エ

ラ
ー

 
ポ

ジ
シ

ョ
ン

出
力

操
作

に
関

す
る

デ
ー

タ
の

指
定

が
異

常
で

す
。

 
AD

0 
フ

ァ
イ

ル
オ

ー
プ

ン
エ

ラ
ー

 
SD

メ
モ

リ
ー

カ
ー

ド
エ

ラ
ー

で
す

。
フ

ァ
イ

ル
が

オ
ー

プ
ン

で
き

ま
せ

ん
。

 
AD

1 
フ

ァ
イ

ル
書

込
み

エ
ラ

ー
 

SD
メ

モ
リ

ー
カ

ー
ド

エ
ラ

ー
で

す
。

フ
ァ

イ
ル

の
書

込
み

が
で

き
ま

せ
ん

。
 

AD
2 

フ
ァ

イ
ル

読
込

み
エ

ラ
ー

 
SD

メ
モ

リ
ー

カ
ー

ド
エ

ラ
ー

で
す

。
フ

ァ
イ

ル
の

読
込

み
が

で
き

ま
せ

ん
。

 
AD

3 
フ

ァ
イ

ル
ク

ロ
ー

ズ
エ

ラ
ー

 
SD

メ
モ

リ
ー

カ
ー

ド
エ

ラ
ー

で
す

。
フ

ァ
イ

ル
の

ク
ロ

ー
ズ

時
に

エ
ラ

ー
が

発
生

し
ま

し
た

。
 

AD
4 

未
定

義
コ

マ
ン

ド
検

出
エ

ラ
ー

 
未

定
義

SE
L
コ

マ
ン

ド
を

検
出

し
ま

し
た

。
 

AD
5 

非
マ

ニ
ュ

ア
ル

モ
ー

ド
時

デ
ー

タ
編

集
禁

止
エ

ラ
ー

 
非

マ
ニ

ュ
ア

ル
モ

ー
ド

時
に

デ
ー

タ
を

編
集

す
る

こ
と

は
で

き
ま

せ
ん

。
 

AD
6 

空
ス

テ
ッ

プ
不

足
エ

ラ
ー

 
空

き
ス

テ
ッ

プ
数

が
不

足
し

て
い

ま
す

。
 

AD
7 

R
TC

バ
ッ

ク
ア

ッ
プ

バ
ッ

テ
リ

ー
電

圧
低

下
 

R
TC

バ
ッ

ク
ア

ッ
プ

バ
ッ

テ
リ

ー
の

電
圧

が
低

下
し

て
い

ま
す

。
 

AD
8 

コ
ン

ト
ロ

ー
ラ

ー
サ

ポ
ー

ト
範

囲
外

シ
ン

ボ
ル

編
集

 
エ

ラ
ー

 
コ

ン
ト

ロ
ー

ラ
ー

が
サ

ポ
ー

ト
し

て
い

る
N

o.
範

囲
外

の
シ

ン
ボ

ル
を

編
集

し
よ

う
と

し
ま

し
た

。
 

AD
9 

SD
メ

モ
リ

ー
カ

ー
ド

オ
ー

プ
ン

エ
ラ

ー
 

SD
メ

モ
リ

ー
カ

ー
ド

が
認

識
で

き
ま

せ
ん

で
し

た
。

 

AD
A 

バ
ッ

テ
リ

ー
未

接
続

 
バ

ッ
テ

リ
ー

を
検

出
で

き
な

い
状

態
、
も

し
く

は
、
バ

ッ
テ

リ
ー

が
接

続
さ

れ
て

い
ま

せ
ん

。
バ

ッ
テ

リ
ー

を

接
続

し
て

く
だ

さ
い

。
バ

ッ
テ

リ
ー

を
接

続
し

て
も

発
生

す
る

場
合

は
、

当
社

ま
で

お
問

合
わ

せ
く

だ
さ

い
。

 

AD
B 

バ
ッ

テ
リ

ー
異

常
 

急
速

充
電

(
AC

ア
ダ

プ
タ

ー
接

続
)
時

、
バ

ッ
テ

リ
ー

が
充

電
で

き
な

い
状

態
に

な
っ

て
い

ま
す

。
バ

ッ
テ

リ
ー

を
交

換
し

て
く

だ
さ

い
。
バ

ッ
テ

リ
ー

を
交

換
し

て
も

症
状

が
改

善
さ

れ
な

い
場

合
に

は
、
当

社
ま

で
お

問
合

わ
せ

く
だ

さ
い

。
 

D
E0

 
受

信
伝

文
ス

ト
リ

ン
グ

異
常

 
受

信
伝

文
に

異
常

が
あ

り
ま

す
。

再
接

続
を

行
っ

て
も

解
消

し
な

い
場

合
は

メ
ー

カ
ー

に
連

絡
し

て
 

く
だ

さ
い

。
 

D
E1

 
送

信
ヘ

ッ
ダ

ー
異

常
 

通
信

エ
ラ

ー
で

す
。

IA
Iプ

ロ
ト

コ
ル

送
信

デ
ー

タ
ヘ

ッ
ダ

ー
ロ

ジ
ッ

ク
エ

ラ
ー

 
D

E2
 

送
信

伝
文

ID
異

常
 

通
信

エ
ラ

ー
で

す
。

IA
Iプ

ロ
ト

コ
ル

送
信

デ
ー

タ
コ

マ
ン

ド
ID

ロ
ジ

ッ
ク

エ
ラ

ー
 

D
E3

 
受

信
伝

文
異

常
 

通
信

エ
ラ

ー
で

す
。

IA
Iプ

ロ
ト

コ
ル

受
信

デ
ー

タ
異

常
 

D
E4

 
受

信
タ

イ
ム

ア
ウ

ト
エ

ラ
ー

 
通

信
エ

ラ
ー

で
す

。
IA

Iプ
ロ

ト
コ

ル
レ

ス
ポ

ン
ス

タ
イ

ム
ア

ウ
ト

エ
ラ

ー
 

D
E5

 
オ

ー
バ

ー
ラ

ン
エ

ラ
ー

 
通

信
エ

ラ
ー

で
す

。
オ

ー
バ

ー
ラ

ン
エ

ラ
ー

(
主

局
モ

ー
ド

時
)
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エ
ラ

ー
N

o.
 

エ
ラ

ー
メ

ッ
セ

ー
ジ

 
特

記
事

項
 

D
E6

 
フ

レ
ー

ミ
ン

グ
エ

ラ
ー

 
通

信
エ

ラ
ー

で
す

。
フ

レ
ー

ミ
ン

グ
エ

ラ
ー

(
主

局
モ

ー
ド

時
)
 

D
E7

 
パ

リ
テ

ィ
ー

エ
ラ

ー
 

通
信

エ
ラ

ー
で

す
。

パ
リ

テ
ィ

ー
エ

ラ
ー

(
主

局
モ

ー
ド

時
)
 

D
E8

 
SC

I送
信

キ
ュ

ー
オ

ー
バ

ー
フ

ロ
ー

 
通

信
エ

ラ
ー

で
す

。
SC

I送
信

Q
U

E
オ

ー
バ

ー
フ

ロ
ー

(
主

局
モ

ー
ド

時
)
 

D
E9

 
SC

I受
信

キ
ュ

ー
オ

ー
バ

ー
フ

ロ
ー

 
通

信
エ

ラ
ー

で
す

。
SC

I受
信

Q
U

E
オ

ー
バ

ー
フ

ロ
ー

(
主

局
モ

ー
ド

時
)
 

D
EA

 
SC

I送
信

バ
ッ

フ
ァ

ー
オ

ー
バ

ー
フ

ロ
ー

 
通

信
エ

ラ
ー

で
す

。
IA

Iプ
ロ

ト
コ

ル
送

信
バ

ッ
フ

ァ
ー

オ
ー

バ
ー

フ
ロ

ー
(
主

局
モ

ー
ド

時
)
 

D
EB

 
SC

I受
信

バ
ッ

フ
ァ

ー
オ

ー
バ

ー
フ

ロ
ー

 
通

信
エ

ラ
ー

で
す

。
IA

Iプ
ロ

ト
コ

ル
受

信
バ

ッ
フ

ァ
ー

オ
ー

バ
ー

フ
ロ

ー
(
主

局
モ

ー
ド

時
)
 

D
EC

 
送

信
バ

ッ
フ

ァ
ー

オ
ー

バ
ー

フ
ロ

ー
 

通
信

エ
ラ

ー
で

す
。

IA
Iプ

ロ
ト

コ
ル

送
信

Q
U

E
オ

ー
バ

ー
フ

ロ
ー

 
D

ED
 

受
信

バ
ッ

フ
ァ

ー
オ

ー
バ

ー
フ

ロ
ー

 
通

信
エ

ラ
ー

で
す

。
IA

Iプ
ロ

ト
コ

ル
受

信
Q

U
E
オ

ー
バ

ー
フ

ロ
ー

 

D
EE

 
コ

ン
ト

ロ
ー

ラ
ー

未
接

続
エ

ラ
ー

 

コ
ン

ト
ロ

ー
ラ

ー
の

未
接

続
エ

ラ
ー

。
下

記
の

要
因

が
考

え
ら

れ
ま

す
。

 
 

①
通

信
ラ

イ
ン

の
断

線
ま

た
は

ノ
イ

ズ
に

よ
る

通
信

障
害

で
す

。
 

 
②

コ
ン

ト
ロ

ー
ラ

ー
の

通
信

ボ
ー

レ
ー

ト
が

テ
ィ

ー
チ

ン
グ

ボ
ッ

ク
ス

で
サ

ポ
ー

ト
し

て
い

な
い

値
に

な
っ

て
い

ま
す

。
 

 
 

(
コ

ン
ト

ロ
ー

ラ
ー

の
電

源
再

投
入

に
よ

り
、

障
害

が
解

消
す

る
場

合
が

あ
り

ま
す

。
)
 

 
③

テ
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サ
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ー
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し

て
く

だ
さ

い
。
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。
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ー
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れ
て
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な
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ー

ラ
ー

が
接

続
さ

れ
て

い
ま

す
。

 
D
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通
信

伝
文

不
整

合
エ

ラ
ー

 
通

信
伝

文
に

不
整

合
が

あ
り

ま
す

。
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23. 情報表示 
 

バージョン情報、製造情報などの情報を表示します。 
 

 

 
 

23.1 バージョン情報 
 

各種バージョンを表示します。 
 
※ 機種により、メインメニュー → モニター → 次へ → バージョン情報 での表示となります。 

 

 

 

 

 
各画面での表示内容につきましては、［14.10 バージョン情報］を参照してください。 

メインメニュー画面で情報ボタンをタッチ 
します。 

情報メニュー画面でバージョン情報ボタンを

タッチします。 

表示するバージョンのボタンをタッチします。 
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23.2 製造情報 
(対応機種のみ) 

 
コントローラー、およびアクチュエーターの製造情報を表示します。 

 

 

 
【製造情報画面の表示項目】 
 
 

 

 
コントローラーとアクチュエーターがともに情報管理機能に対応していて、ドライバーユニット

パラメーターNo.192 アクチュエーター認識機能使用フラグを 1:有効 に設定した場合は、下図

の表示となります。 
（XSEL2/2X の場合、全軸共通パラメーターNo.118 アクチュエーター認識機能設定のビット 0-3
も 1:機能有効 にする必要があります） 

情報メニュー画面で製造情報ボタンをタッチ

します。 

②ドライバーシリアル No. 

①ドライバーユニット No.、Drv.No.表示欄 

③ドライバーPCB リビジョン 

④アクチュエーターシリアル No. 

⑦コントローラーシリアル No. 
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23.2 製造情報 
(対応機種のみ) 

 
コントローラー、およびアクチュエーターの製造情報を表示します。 

 

 

 
【製造情報画面の表示項目】 
 
 

 

 
コントローラーとアクチュエーターがともに情報管理機能に対応していて、ドライバーユニット

パラメーターNo.192 アクチュエーター認識機能使用フラグを 1:有効 に設定した場合は、下図

の表示となります。 
（XSEL2/2X の場合、全軸共通パラメーターNo.118 アクチュエーター認識機能設定のビット 0-3
も 1:機能有効 にする必要があります） 

情報メニュー画面で製造情報ボタンをタッチ

します。 

②ドライバーシリアル No. 

①ドライバーユニット No.、Drv.No.表示欄 

③ドライバーPCB リビジョン 

④アクチュエーターシリアル No. 

⑦コントローラーシリアル No. 
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① ドライバーユニット No.、Drv.No.表示欄 
ドライバーユニットのユニット No.と Drv.No.を示します。この部分に接続されたアクチェー

ターの情報が表示されます。 
軸 No.割付けされている場合、画面右上に理論軸 No.が表示されます。 

 
②ドライバーシリアル No. 

ドライバーユニットの製造番号を示します。 
 

③ドライバーPCB リビジョン 
ドライバーユニットの PCB リビジョンを示します。 

 
④アクチュエーターシリアル No. 

エンコーダーに保存されているアクチュエーターの製造番号を示します。 
 

⑤アクチュエーター型式 
エンコーダーに保存されているアクチュエーター型式を示します。 

 
⑥ユーザーメモ 

エンコーダーに保存されているユーザーメモを示します。 
 

⑦コントローラーシリアル No. 
コントローラーの製造番号を示します。 

 
 

ユーザーメモ編集ボタンをタッチすると、確認画面のち、キーボードが表示されます。文字列を

入力後、ENT ボタンをタッチすることでユーザーメモの変更が可能です。 
 

TB-03 では、半角英数字および半角記号のみ入力可能です。入力できる文字数は半角 65 文字ま

でです。 

⑤アクチュエーター型式 

⑥ユーザーメモ 

②ドライバーシリアル No. 
③ドライバーPCB リビジョン 

④アクチュエーターシリアル No. 

①ドライバーユニット No.、Drv.No.表示欄 

⑦コントローラーシリアル No. 
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Page Up Page Dn ボタンをタッチすると、ドライバーユニット No.、Drv.No.が切替わります。 

ユーザーメモ編集ボタンをタッチします。 
 

選択軸がサーボON 中の場合は警告を表示し

エラー終了します。 
OK ボタンをタッチすると製造情報画面へ遷

移します。 

電源投入後、ユーザーメモ初回編集時には 
確認画面を表示します。 
はいボタンをタッチするとキーボードが表

示されます。 
いいえボタンをタッチすると製造情報画面

へ遷移します。 

任意文字列を入力後、ENT ボタンをタッチ

するとユーザーメモが変更されます。 
ESC ボタンをタッチすると編集内容は破棄

されます。 
 
※ 入力できる文字数は半角 65 文字までで

す。 
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Page Up Page Dn ボタンをタッチすると、ドライバーユニット No.、Drv.No.が切替わります。 

ユーザーメモ編集ボタンをタッチします。 
 

選択軸がサーボON 中の場合は警告を表示し

エラー終了します。 
OK ボタンをタッチすると製造情報画面へ遷

移します。 

電源投入後、ユーザーメモ初回編集時には 
確認画面を表示します。 
はいボタンをタッチするとキーボードが表

示されます。 
いいえボタンをタッチすると製造情報画面

へ遷移します。 

任意文字列を入力後、ENT ボタンをタッチ

するとユーザーメモが変更されます。 
ESC ボタンをタッチすると編集内容は破棄

されます。 
 
※ 入力できる文字数は半角 65 文字までで

す。 
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ユーザーメモ編集済の場合は、画面左上の←ボタンをタッチすると電源再投入要求メッセージが

表示されます。電源再投入要求メッセージ表示中は電源再投入以外の操作は行えません。電源再

投入を行ってください。 
ユーザーメモ編集していない場合は、画面左上の←ボタンをタッチすると、製造情報メニューへ

戻ります。 
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SD メモリーカードを挿しておく 
 
 
 
この部分を長押しする 

24. 付録 
 
24.1 スクリーンショット 
 

表示中の画面の画像(スクリーンショット)を SD メモリーカードに保存することができます。 
スクリーンショットを撮る場合は、SD メモリーカードが挿された状態で、画面右下部分を 2 秒

程度長押してください。 
“ピッ”という音の後、スクリーンショット保存処理を開始します。(タッチ操作音を切に設定し

ている場合は音が出ません。) 保存完了時、画面に保存ファイル名を 3 秒間表示します。 
 
 

ファイル名：IMG_YYMMDDHHMMSS.bmp 
 
例) 2017 年 8 月 9 日 12 時 34 分 56 秒に 

処理を開始した場合のファイル名 
IMG_170809123456.bmp(751KB) 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
保存データの格納先(変更不可) 

スクリーンショットデータの保存場所は、SD メモリーカードの以下のフォルダーになります。 
¥TB_SEL¥ScreenShot¥ 
 

【注意事項】 

1. 保存処理は、最大で 10 秒程度かかります。 
2. 保存処理中、画面のモニター表示(現在位置など)は、更新されません。 
3. 一部、スクリーンショットを取得できない画面もあります。 

 

 

 

警告： 保存処理中、画面のボタンが効かないため、画面上のボタンでの停停止止ががかかかかりりまま

せせんんののでで、ティーチングからアクチュエーターを動作させている状態(連続移動、

プログラム実行など)では、本機能は行わないでください。 
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24.2 ティーチングアップデート 
 

SD メモリーカードを使用して TB-03 のソフトウェアを更新することができます。 
また、アップデート中に電源を落としてしまったときなどアップデートに失敗して、TB-03 の 
メニュー画面が表示されなくなってしまった場合は、強制アップデートで復旧可能です。 

 (注) 本アップデートは、TB-03 のソフトウェアのアップデートのみを行います。 
各コントローラーやエレシリンダーなどのソフトウェアのアップデートは、行いません。 

本アップデートは、接続の状態に関係なく、エレシリンダー(無線接続用、有線接続用)/ 
ロボポンプ/CON/SEP/MEC/SEL 用の全ての TB-03 のソフトウェアをアップデートします。 

アップデートには、35 分程度かかります。 

各各状状況況にに合合わわせせてて、、以以下下ののいいずずれれかかののアアッッププデデーートト手手順順をを実実施施ししててくくだだささいい。。 

・24.2.1 SEL 系コントローラー接続時のアップデート手順 

・24.2.2 アラームコード DEE が表示される場合のアップデート手順 

・24.2.3 強制アップデート手順 

 

◆準備 

TB-03 のアップデートファイルは、TB-02 のアップデートファイルと同じものを使います。 

 
 準備 1  FAT32型式でフォーマットされた 1GB～32GBのSDメモリーカードまたはSDHCメモリー

カード(以降、SD メモリーカードと表記)を用意します。 
 
 準備 2  当社ホームページ http://www.iai-robot.co.jp/download/tb-02/ から TB-02/03 アップデート

ファイル TB02_$$$.zip をダウンロードし、解凍します。($$$には、3 桁のバージョン番号

の数字が入ります。) 
 
 準備 3  解凍したアップデートファイル TB02_$$$.pct を SD メモリーカードのルートフォルダーに

コピーします。($$$には、3 桁のバージョン番号の数字が入ります。) 

(注) ルートフォルダーにアップデートファイルが複数存在すると、アップデートはできません。 
 
 準備 4  SD メモリーカードカバーを開き、TB-03 の電源が OFF の状態で SD メモリーカードを 

挿込みます。[2.4  SD メモリーカードの着脱方法]参照 
 
 準備 5  TB-03 を接続したコントローラーの電源を ON にして、TB-03 を起動します。 
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24.2 ティーチングアップデート 
 

SD メモリーカードを使用して TB-03 のソフトウェアを更新することができます。 
また、アップデート中に電源を落としてしまったときなどアップデートに失敗して、TB-03 の 
メニュー画面が表示されなくなってしまった場合は、強制アップデートで復旧可能です。 

 (注) 本アップデートは、TB-03 のソフトウェアのアップデートのみを行います。 
各コントローラーやエレシリンダーなどのソフトウェアのアップデートは、行いません。 

本アップデートは、接続の状態に関係なく、エレシリンダー(無線接続用、有線接続用)/ 
ロボポンプ/CON/SEP/MEC/SEL 用の全ての TB-03 のソフトウェアをアップデートします。 

アップデートには、35 分程度かかります。 

各各状状況況にに合合わわせせてて、、以以下下ののいいずずれれかかののアアッッププデデーートト手手順順をを実実施施ししててくくだだささいい。。 

・24.2.1 SEL 系コントローラー接続時のアップデート手順 

・24.2.2 アラームコード DEE が表示される場合のアップデート手順 

・24.2.3 強制アップデート手順 

 

◆準備 

TB-03 のアップデートファイルは、TB-02 のアップデートファイルと同じものを使います。 

 
 準備 1  FAT32型式でフォーマットされた 1GB～32GBのSDメモリーカードまたはSDHCメモリー

カード(以降、SD メモリーカードと表記)を用意します。 
 
 準備 2  当社ホームページ http://www.iai-robot.co.jp/download/tb-02/ から TB-02/03 アップデート

ファイル TB02_$$$.zip をダウンロードし、解凍します。($$$には、3 桁のバージョン番号

の数字が入ります。) 
 
 準備 3  解凍したアップデートファイル TB02_$$$.pct を SD メモリーカードのルートフォルダーに

コピーします。($$$には、3 桁のバージョン番号の数字が入ります。) 

(注) ルートフォルダーにアップデートファイルが複数存在すると、アップデートはできません。 
 
 準備 4  SD メモリーカードカバーを開き、TB-03 の電源が OFF の状態で SD メモリーカードを 

挿込みます。[2.4  SD メモリーカードの着脱方法]参照 
 
 準備 5  TB-03 を接続したコントローラーの電源を ON にして、TB-03 を起動します。 
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24.2.1 SEL 系コントローラー接続時のアップデート手順 
 

(注) 電源投入後、アラームコード DEE が表示される場合は、 

[24.2.2 アラームコード DEE が表示される場合のアップデート手順] を参照してください。 
 

【手順 1】 [24.2 ◆準備] の  準備 1  ～  準備 5  を実施します。 

 

【手順 2】 

 
メニュー画面で 次へ ボタンをタッチします。 

 
 
 
 
 

【手順 3】 

 
ティーチングアップデート ボタンをタッチします。 

 
 
 
 
 

【手順 4】 

 
アップデート確認画面が表示されます。 
 
はい ボタンをタッチします。 

 
 
 

【手順 5】 
 

アップデートを開始します。 
 

「Program Update is All Done !!!」 
「Touch the screen and this will be rebooted automatically.」 
が表示されたら、画面にタッチします。 

 
 
新しいバージョンで TB-03 が起動します。 
 
アップデート開始後、1 分以上経過しても画面に何も表示されない場合は、[24.2.4 トラブル 

シューティング] No.5 の復旧手順を参照して、強制アップデートを行ってください。 
 

 
注意： アップデート中は、TB-03 の電源を落とさないようにしてください。 
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24.2.2 アラームコード DEE が表示される場合のアップデート手順 
 
SEL 系コントローラーの電源投入後、コントローラー未接続エラー(アラームコード DEE)が 
表示される場合は、以下の手順でアップデートを行ってください。 
 

【手順 1】[24.2 ◆準備] の  準備 1  ～  準備 5  を実施します。 

 

 

 

 
 

【手順 5】 
 

アップデートを開始します。 
 

「Program Update is All Done !!!」 
「Touch the screen and this will be rebooted automatically.」 
が表示されたら、画面にタッチします。 

 
 

新しいバージョンで TB-03 が起動します。 
 

アップデート開始後、1 分以上経過しても画面に何も表示されない場合は、[24.2.4 トラブル 

シューティング] No.5 の復旧手順を参照して、強制アップデートを行ってください。 
 

 
注意： アップデート中は、TB-03 の電源を落とさないようにしてください。 

【手順 2】 

 
接続可能機種ボタンをタッチします。 

【手順 4】 
 

アップデート確認画面が表示されます。 
 
はいボタンをタッチします。 

【手順 3】 

 

ティーチングアップデートボタンをタッチします。 
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24.2.2 アラームコード DEE が表示される場合のアップデート手順 
 
SEL 系コントローラーの電源投入後、コントローラー未接続エラー(アラームコード DEE)が 
表示される場合は、以下の手順でアップデートを行ってください。 
 

【手順 1】[24.2 ◆準備] の  準備 1  ～  準備 5  を実施します。 

 

 

 

 
 

【手順 5】 
 

アップデートを開始します。 
 

「Program Update is All Done !!!」 
「Touch the screen and this will be rebooted automatically.」 
が表示されたら、画面にタッチします。 

 
 

新しいバージョンで TB-03 が起動します。 
 

アップデート開始後、1 分以上経過しても画面に何も表示されない場合は、[24.2.4 トラブル 

シューティング] No.5 の復旧手順を参照して、強制アップデートを行ってください。 
 

 
注意： アップデート中は、TB-03 の電源を落とさないようにしてください。 

【手順 2】 

 
接続可能機種ボタンをタッチします。 

【手順 4】 
 

アップデート確認画面が表示されます。 
 
はいボタンをタッチします。 

【手順 3】 

 

ティーチングアップデートボタンをタッチします。 
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24.2.3 強制アップデート手順 
 

アップデート中に電源を落としてしまったなど、アップデートに失敗して TB-03 の操作画面が表示 

されなくなってしまった場合は、本方法で再度アップデートを行ってください。 

 

【手順 1】 [24.2 ◆準備] の  準備 1  ～  準備 4  を実施します。 
（  準備 5  の電源 ON は【手順 3】で行います。） 

 
【手順 2】 SD メモリーカードスロットの上にあるアップデート設定スイッチ(以降、SW1 と表記)

を、上側(SD メモリーカードスロットとは反対側)にスライドします。《図示 1》参照 
 
【手順 3】 [24.2 ◆準備] の  準備 5  に従い、TB-03 の電源を ON にします。 

 

※ 電源を ON すると確認画面なしで、アップデートを開始します。 
 
【手順 4】 アップデートが完了すると、画面には、”Program Update is All Done !!!” と表示されます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

【手順 5】 電源を OFF し、SW1 を下側(SD メモリーカードスロット側)にスライドして、電源を

ON します。《図示 2》参照 
 

新しいバージョンで TB-03 が起動します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

SD メモリーカード 
スロットカバーを 
開けた状態 

SD メモリーカードスロット 

SW1 

 

アップデート設定スイッチ(SW1) 

アップデートが 
完了したら SW1 を 
下側に戻して電源を 
ON します。 
(通常起動) 

《図示 2》 

SW1  

強制アップデートを 
開始する場合は、 
SW1 を上側にして 
電源を ON します。 

《図示 1》  

 SW1 

ソフトウェアのバージョンに

よっては、白黒反転した画面で

表示する場合もあります。 
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24.2.4 トラブルシューティング 
 

No. 状況 考えられる原因 確認・対処 
1 ティーチングアップデート

または アップデート開始 

ボタンが、非アクティブ 

(薄い灰色)になっていて 

タッチできない。 

1. メモリーカードが差さって 
いない(または認識できない)。 

2. メモリーカードのルートフォ

ルダにアップデートファイル

が存在しない。 
3. メモリーカードのルートフォ

ルダにアップデートファイル

が複数存在する。 

1.  FAT32 形式でフォーマットされた 
1GB～32GB の SD メモリーカードが、 
しっかり差さっていることを確認して 
ください。 

2.3. メモリーカードのルートフォルダに

「TB02_$$$.pct」($$$は、3 桁の 
バージョン番号の数字)のファイルが、 
ひとつだけ存在していることを確認 
してください。 

2 電源投入時、 
「Software is not installed.」 
と表示される。 

アップデートに失敗したなどの 
原因で正常なソフトウェアが 
書き込まれていない。 

強制アップデートを実施してください。 
[24.2.3 強制アップデート手順] 参照 

3 アップデート開始時に 
「File Format Error 
   (Check sum Error)」が 
表示される。 

メモリーカードに保存されて 
いる「TB02_$$$.pct」($$$は、 
3 桁のバージョン番号の数字)が

アップデートファイルでないか

ファイルが壊れている。 

アップデートファイルを保存し直して、 
再度アップデートを行ってください。 

4 アップデート開始時に 
「SD Card Access NG !!!」が

表示される。 

メモリーカードが不良です。 別のメモリーカードを使用して 
アップデートを行ってください。 

5 アップデート開始後、 
1 分以上経過しても 
画面に何も表示されない。 

一部のメモリーカードにて 
確認されている症状です。 

【 復旧手順 】 
1. メモリーカードを抜いてください。 
2. 電源を OFF にしてください。 
3. 強制アップデートを実施してください。 

[24.2.3 強制アップデート手順] 参照 

6 アップデート中に「Update 
Appl Write FROM NG!!!」 
が表示される。 

アップデート中にメモリー 
カードが抜かれました。 

アップデートが完了するまで、 
メモリーカードを抜かないでください。 

7 強制アップデート開始時に

「SD Card Not Insert !!!」 
が表示される。 

1. メモリーカードが差さって 
いない。 

2. メモリーカードが認識できない。 

1.2. FAT32 形式でフォーマットされた 
1GB～32GB の SD メモリーカードが、 
しっかり差さっていることを確認して 
ください。 

8 強制アップデート開始時に

「File not found. !!!」が 
表示される。 

1. メモリーカードのルートフォ

ルダにアップデートファイル

が存在しない。 
2. メモリーカードのルートフォ

ルダにアップデートファイル

が複数存在する。 

1.2. メモリーカードのルートフォルダに

「TB02_$$$.pct」($$$は、3 桁の 
バージョン番号の数字)のファイルが、 
ひとつだけ存在していることを確認 
してください。 
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25. 保証 
 
25.1 保証期間 

 
以下のいずれか、短い方の期間とします。 
●当社出荷後 18 か月 
●ご指定場所に納入後 12 か月 

 
 
25.2 保証の範囲 
 

当社製品は、次の条件をすべて満たす場合に保証するものとし、代替品との交換または修理を 
無償で実施いたします。 
(1) 当社または当社の指定代理店より納入した当社製品に関する故障または不具合であること。 
(2) 保証期間中に発生した故障または不具合であること。 
(3) 取扱説明書ならびにカタログに記載されている使用条件、使用環境に適合し、適正用途で 

使用した中で発生した故障または不具合であること。 
(4) 当社製品の仕様の不備・不具合・品質不良を原因とする故障または不具合であること。 
 
ただし、故障の原因が次のいずれかに該当する場合は、保証の範囲から除外いたします。 

●当社製品以外に起因する場合 
●当社以外による改造または修理に起因する場合(ただし、当社が許諾した場合を除く) 
●当社出荷当時の科学・技術水準では予見が困難な原因による場合 
●自然災害・人為災害・事件・事故など当社の責任ではない原因による場合 
●塗装の自然退色など経時変化を原因とする場合 
●摩耗や減耗などの使用損耗を原因とする場合 
●機能上、整備上影響のない動作音・振動などの感覚的な現象にとどまる場合 

 
なお、保証は当社の納入した製品の範囲とし、当社製品の故障により誘発される損害は保証の 
対象外とさせていただきます。 

 
25.3 保証の実施 
 

保証に伴う修理のご依頼は、原則として引き取り修理対応とさせていただきます。 
 
25.4 責任の制限 

 

(1) 当社製品に起因して生じた特別損害・間接損害または期待利益の喪失などの消極損害に関しま

しては、当社はいかなる場合も責任を負いません。 
(2) お客様の作成する当社製品を運転するためのプログラムまたは制御方法およびそれによる結果

について、当社は責任を負いません。 
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25.5 規格法規などへの適合性および用途の条件 
 
(1) 当社製品を他の製品またはお客様が使用されるシステム・装置などと組合わせて使用する場合、

適合すべき規格・法規または規制をお客様自身でご確認ください。また、当社製品との組合わ

せの適合性はお客様自身でご確認ください。これらを実施されない場合は、当社は、当社製品

との適合性について責任を負いません。 
(2) 当社製品は一般工業用であり、以下のような高度な安全性を必要とする用途には企画・設計さ

れておりません。したがって、原則として使用できません。必要な場合には当社にお問合わせ

ください。 
●人命および身体の維持・管理などに関わる医療機器 
●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) 
●機械装置の重要保安部品(安全装置など) 
●文化財や美術品など代替できない物の取扱装置 

(3) カタログまたは取扱説明書などに記載されている以外の条件または環境でのご使用を希望され

る場合には、あらかじめ当社にお問合わせください。 
 
25.6 その他の保証外項目 
 

納入品の価格には、プログラム作成および技術者派遣などにより発生する費用を含んでおりませ

ん。次の場合は、期間内であっても別途費用を申し受けさせていただきます。 
●取付け調整指導および試験運転立ち会い 
●保守点検 
●操作、配線方法などの技術指導および技術教育 
●プログラム作成など、プログラムに関する技術指導および技術教育 
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変更履歴 
 

改定日 改定内容 

 
2017.09 

 
2017.11 

 
 
 
 
 

2018.02 
 
 
 
 
 
 

2018.11 
 
 
 
 

2020.03 
 
 
 

2020.07 
 
 
 

2021.08 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
初版 
 
第 1B 版 
・製品の確認：プログラムコントローラー用ケーブルの型式訂正 
・2.12 充電関連仕様：記載見直し 
・3.12 データー設定器の接続操作：BE1 アラーム表示に関する記述削除 
・実画面と表記の異なる画面画像を修正 
 
第 2 版 
・XSEL-RAX/SAX  IXA 対応サポート 
（3 軸スカラ対応、スカラ軸バッテリーレスアブソ対応） 
・衝突検知機能に対応 
・コンプライアンス制御機能に対応 
・誤記修正 
 
第 2B 版 
・「データー設定器」を「(タッチパネル)ティーチングボックス」に変更 
・3.1～3.11 ケーブルの最小曲げ半径を追記 
・3.11 接続ケーブルの結線図を削除 
 
第 3 版 
・RSEL コントローラーに対応 
・無線メキシコ認証取得に伴う変更 
 
第 4 版 
・直交型 6 軸ロボットに対応 
・手首ユニットに対応 
 
第 5 版 
・表紙変更 
・安全ガイド変更 
・章目次削除 
・5.7 RSEL コントローラー モード遷移図を差替え 
・8.3.3 (1)ジョグ操作、(2)インチング操作、(8)移動での最大設定値 追加 
・14.9.2 ドライバーアラームリスト 追加 
・14.10 バージョン情報(6)オプションユニット 追加 
・15.1 コントローラー項目に「入出力ポート割付」、「オプションユニット」、 

「EC 操作モード」を追加 
・15.18 入出力ポート割付 追加 
・15.19 入出力ポートデーター割付 項目番号、図と文章の一部を変更 
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改定日 改定内容 

 
（2021.08） 

 
 
 
 
 
 
 

2022.06 
 
 
 
 
 
 

2022.08 
 
 

2023.07 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

2023.08 
 
 
 
 

2024.06 
 
 
 
 
 

2024.07 
 

 
・15.20 オプションユニット設定 追加 
・15.21 EC 操作モード 追加 
・19 章 エレシリンダー操作機能 追加 
・20 章 データーバックアップ「ドライバーユニットパラメーター」の 

バックアップ、リストアを追加 
・22.1 RSEL システムに、エレシリンダー操作用画面表示中の説明を追加 
・用語統一、誤記修正 
 
第 5B 版 
・エレシリンダーのサポート機種表を追加 
・DVD 同梱廃止に関する修正 
・2.8 内蔵電池に関する記載を見直し 
・19.4.4 搬送負荷設定 非対応機種を記載 
・19.9.2 動作音調整 パターン設定対応機種の場合を追加 
 
第 5C 版 
・サポート機種を追加 
 
第 5D 版 
・エレシリンダーのサポート機種を修正と追加 
・2.5.2 注意事項追加 
・14.9 エラーリストの内容を見直し 
・19.4 簡単データ設定の内容を見直し 
・19.4.5 自動サーボ OFF を追加 
・22.1.1 一部画面画像と内容を変更 
・22.1.3 画面画像変更 
・24.2.2、24.2.3 アップデートの時間を修正 

アップデート開始の画面画像の白黒表示変更 
 
第 5E 版 
・製品の確認を 2 章に移動 
・2.1.2 エレシリンダーの取扱説明書を追加 
・19.4 簡単データ設定の内容の統一、誤記訂正 
 
第 5F 版 
・19.4 エレシリンダー 3ツ爪グリッパーの把持力に関する注記を追加 
・24.2 ティーチングアップデートの内容を変更 
 （24.2.3 強制アップデート、24.2.4 トラブルシューティング追加） 
・誤記修正 
 
第 6 版 
・ロボポンプ 標準タイプ(RP-VPM)対応 
 

 



変
更
履
歴

 

後-2 MJ0377-8A 

改定日 改定内容 

 
（2021.08） 

 
 
 
 
 
 
 

2022.06 
 
 
 
 
 
 

2022.08 
 
 

2023.07 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

2023.08 
 
 
 
 

2024.06 
 
 
 
 
 

2024.07 
 

 
・15.20 オプションユニット設定 追加 
・15.21 EC 操作モード 追加 
・19 章 エレシリンダー操作機能 追加 
・20 章 データーバックアップ「ドライバーユニットパラメーター」の 

バックアップ、リストアを追加 
・22.1 RSEL システムに、エレシリンダー操作用画面表示中の説明を追加 
・用語統一、誤記修正 
 
第 5B 版 
・エレシリンダーのサポート機種表を追加 
・DVD 同梱廃止に関する修正 
・2.8 内蔵電池に関する記載を見直し 
・19.4.4 搬送負荷設定 非対応機種を記載 
・19.9.2 動作音調整 パターン設定対応機種の場合を追加 
 
第 5C 版 
・サポート機種を追加 
 
第 5D 版 
・エレシリンダーのサポート機種を修正と追加 
・2.5.2 注意事項追加 
・14.9 エラーリストの内容を見直し 
・19.4 簡単データ設定の内容を見直し 
・19.4.5 自動サーボ OFF を追加 
・22.1.1 一部画面画像と内容を変更 
・22.1.3 画面画像変更 
・24.2.2、24.2.3 アップデートの時間を修正 

アップデート開始の画面画像の白黒表示変更 
 
第 5E 版 
・製品の確認を 2 章に移動 
・2.1.2 エレシリンダーの取扱説明書を追加 
・19.4 簡単データ設定の内容の統一、誤記訂正 
 
第 5F 版 
・19.4 エレシリンダー 3ツ爪グリッパーの把持力に関する注記を追加 
・24.2 ティーチングアップデートの内容を変更 
 （24.2.3 強制アップデート、24.2.4 トラブルシューティング追加） 
・誤記修正 
 
第 6 版 
・ロボポンプ 標準タイプ(RP-VPM)対応 
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改定日 改定内容 

 
2024.09 

 
 

2025.03 

 
第 7 版 
・XSEL2 コントローラーに対応 
 
第 8 版 
・16.2.2 アブソリュートリセット手順をタイプ別に記載変更 
・19.4 簡単データ設定（ポジション編集）の画面画像変更 
・19.4.1、19.4.2 ワイヤシリンダーの設定内容を追加 
 

 
 



 

  



 

  

 

 

 

  



 

管理番号：MJ0377-8A（2025年 3月） 

 
 
 
 
 
 
 

 

本社・工場 〒424-0114 静岡県静岡市清水区庵原町 1210 TEL 054-364-5105 FAX 054-364-2589 
東京営業所 〒105-0014 東京都港区芝 3-24-7 芝エクセージビルディング 4F TEL 03-5419-1601 FAX 03-3455-5707 
大阪営業所 〒530-0005 大阪府大阪市北区中之島 6-2-40 中之島インテス 14F TEL 06-6479-0331 FAX 06-6479-0236 
       名古屋支店       
名古屋営業所 〒460-0008 愛知県名古屋市中区栄 5-28-12 名古屋若宮ビル 8F TEL 052-269-2931 FAX 052-269-2933 
小牧営業所 〒485-0029 愛知県小牧市中央 1-271 大垣共立銀行 小牧支店ビル 6F TEL 0568-73-5209 FAX 0568-73-5219 
四日市営業所 〒510-0086 三重県四日市市諏訪栄町 1-12 朝日生命四日市ビル 6F TEL 059-356-2246 FAX 059-356-2248 
三河営業所 〒446-0058 愛知県安城市三河安城南町 1-15-8 サンテラス三河安城 4F TEL 0566-71-1888 FAX 0566-71-1877 
       豊田支店       
営業 1課 〒471-0034 愛知県豊田市小坂本町 1-5-3 朝日生命新豊田ビル 4F TEL 0565-36-5115 FAX 0565-36-5116 
営業 2課 〒446-0058 愛知県安城市三河安城南町 1-15-8 サンテラス三河安城 4F  TEL 0566-71-1888 FAX 0566-71-1877 
営業 3課 〒446-0058 愛知県安城市三河安城南町 1-15-8 サンテラス三河安城 4F  TEL 0566-71-1888 FAX 0566-71-1877 

       盛岡営業所 〒020-0062 岩手県盛岡市長田町 6-7 クリエ 21ビル 7F TEL 019-623-9700 FAX 019-623-9701 
秋田出張所 〒018-0402 秋田県にかほ市平沢字行ヒ森 2-4 TEL 0184-37-3011 FAX 0184-37-3012 
仙台営業所 〒980-0011 宮城県仙台市青葉区上杉 1-6-6 イースタンビル 7F TEL 022-723-2031 FAX 022-723-2032 
新潟営業所 〒940-0082 新潟県長岡市千歳 3-5-17 センザイビル 2F TEL 0258-31-8320 FAX 0258-31-8321 
宇都宮営業所 〒321-0953 栃木県宇都宮市東宿郷 5-1-16 ルーセントビル 3F TEL 028-614-3651 FAX 028-614-3653 
熊谷営業所 〒360-0847 埼玉県熊谷市籠原南 1-312 あかりビル 5F TEL 048-530-6555 FAX 048-530-6556 
茨城営業所 〒300-1207 茨城県牛久市ひたち野東 5-3-2 ひたち野うしく池田ビル 2F TEL 029-830-8312 FAX 029-830-8313 
多摩営業所 〒190-0023 東京都立川市柴崎町 3-14-2 BOSENビル 2F TEL 042-522-9881 FAX 042-522-9882 
甲府営業所 〒400-0031 山梨県甲府市丸の内 2-12-1 ミサトビル 3F TEL 055-230-2626 FAX 055-230-2636 
厚木営業所 〒243-0014 神奈川県厚木市旭町 1-10-6 シャンロック石井ビル 3F TEL 046-226-7131 FAX 046-226-7133 
長野営業所 〒390-0852 長野県松本市島立 943 ハーモネートビル 401 TEL 0263-40-3710 FAX 0263-40-3715 
静岡営業所 〒424-0114 静岡県静岡市清水区庵原町 1210 TEL 054-364-6293 FAX 054-364-2589 
浜松営業所 〒430-0936 静岡県浜松市中央区大工町 125 シャンソンビル浜松 7F TEL 053-459-1780 FAX 053-458-1318 
金沢営業所 〒920-0024 石川県金沢市西念 1-1-7 金沢けやき大通りビル 2F TEL 076-234-3116 FAX 076-234-3107 
滋賀営業所 〒524-0033 滋賀県守山市浮気町 300-21 第 2小島ビル 2F TEL 077-514-2777 FAX 077-514-2778 
京都営業所 〒612-8418 京都府京都市伏見区竹田向代町 559番地 TEL 075-693-8211 FAX 075-693-8233 
兵庫営業所 〒673-0898 兵庫県明石市樽屋町 8-34 第 5池内ビル 8F TEL 078-913-6333 FAX 078-913-6339 
岡山営業所 〒700-0973 岡山県岡山市北区下中野 311-114 OMOTO-ROOT BLD.101 TEL 086-805-2611 FAX 086-244-6767 
広島営業所 〒730-0051 広島県広島市中区大手町 3-1-9 広島鯉城通りビル 5F TEL 082-544-1750 FAX 082-544-1751 
徳島営業所 〒770-0905 徳島県徳島市東大工町 1-9-1 徳島ファーストビル 5F-B TEL 088-624-8061 FAX 088-624-8062 
松山営業所 〒790-0905 愛媛県松山市樽味 4-9-22 フォーレスト 21 1F TEL 089-986-8562 FAX 089-986-8563 
福岡営業所 〒812-0013 福岡県福岡市博多区博多駅東 3-13-21 エフビルWING 7F TEL 092-415-4466 FAX 092-415-4467 
大分営業所 〒870-0823 大分県大分市東大道 1-11-1 タンネンバウムⅢ 2F TEL 097-543-7745 FAX 097-543-7746 
熊本営業所 〒862-0910 熊本県熊本市東区健軍本町 1-1 拓洋ビル 4F TEL 096-214-2800 FAX 096-214-2801 

 
お問合わせ先 

アイエイアイお客様センター エイト  
（受付時間）月～金 24時間（月 7：00AM～金 翌朝 7：00AM） 

土、日、祝日 8：00AM～5：00PM 
（年末年始を除く） 

   

 フリー 
ダイヤル 0800-888-0088 

 FAX: 0800-888-0099  （通話料無料） 
ホームページアドレス www.iai-robot.co.jp 

 
 

製品改良のため、記載内容の一部を予告なしに変更することがあります。 

Copyright © 2025. Mar. IAI Corporation. All rights reserved. 
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