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ご注意 CAUTION

（1）右図のように垂直ご使用の場合
（モーター上側使用）

積載重量によっては原点復帰に問題が
出る可能性があります。

パラメータの

原点復帰時電流制限値を

75％に変更願います

（2）一時停止信号

ＲＣ（ﾛﾎﾞｼﾘﾝﾀﾞ）を動作させる際には、ＰＩＯの一時停止入力信号
をＯＮにする必要があります。

ＰＩＯの一時停止入力信号がＯＦＦのままでは一時停止状態で、
ＲＣを動作できませんのでご注意願います。

（3）ポジション０は、実位置に無関係に出力される場合があります。
以下の場合、実位置に関係なく、位置決め完了信号がＯＮしてしま
うため、出力状態はポジション０となってしまいます。
１.電源投入時
２.非常停止解除時

ポジション０を使用する場合には、十分ご注意下さい。





安全上のご注意
機種の選定および当該製品のご使用前に、この「安全上のご注意」をよくお読みの上、正しくお使
いください。
以下に示す注意事項は、製品を安全に正しくお使いいただき、お客様や他の人々への危害や財産の
損害を未然に防止するためのものです。
JIS B 8433（産業用ロボットの安全通則）の安全規則と併せて必ず守ってください。

指示事項は危険度、障害度により「危険」、「警告」、「注意」、「お願い」に区分けしています。

危　険
取扱を誤ると、死亡または重傷に至る危険が差し迫って生じると想定さ
れる内容です。

警　告 取扱を誤ると、死亡または重傷に至る可能性が想定される内容です。

注　意 取扱を誤ると、傷害または物的損害の可能性が想定される内容です。

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

当該製品は、一般産業機械用部品として、設計、製造されたものです。

機器の選定および取扱にあたっては、システム設計者または担当者等十分な知識と経験を持った人
が必ず「カタログ」、「取扱説明書」を（特にその中の「安全上のご注意」を）読んだ後に取扱って
ください。取扱いを誤ると危険です。
取扱説明書は本体、コントローラ、などの全ての機器の取扱説明書を読んでください。
当該製品とお客様のシステムとの適合性はお客様の方で検証と判断を行った上で、お客様の責任に
よるご使用をお願いします。
「カタログ」、「取扱説明書」等をお読みになった後は、当該製品をお使いになる方がいつでも読む
ことができるところに、必ず保管してください。
「カタログ」、「取扱説明書」等は、お使いになっている当該製品を譲渡されたり貸与される場合に
は、必ず新しく所有者となられる方が安全で正しい使い方を知るために、製品本体の目立つところ
に添付してください。
この「安全上のご注意」に掲載しています危険・警告・注意はすべての場合を網羅していません。
特に個別の内容は、その機器の「カタログ」「取扱説明書」をよく読んで安全で正しい取扱をおこ
なってください。

［全般］

● 下記の用途に使用しないでください。
１．人命および身体の維持、管理等に関わる医療器具
２．人の移動や搬送を目的とする機構、機械装置
３．機械装置の重要保安部品
当該製品は高度な安全性を必要とする用途に向けて企画、設計されていません。人命を保証し
ません。また、保証の範囲は納入する当該製品だけです。

危　険



［設置］

● 発火物、引火物、爆発物等の危険物が存在する場所では使用しないでください。発火、引火、
爆発の可能性があります。

● 本体、コントローラに水滴、油滴などがかかる場所での使用は避けてください。
● 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絶対に行わない

でください。火災の可能性があります。

［運転］

● ペースメーカー等を使用している方は、製品から１メートル以内に近づかないでください。製
品内の強力なマグネットの磁気により、ペースメ―カーが誤作動を起こす可能性があります。

● 製品に水をかけないでください。水をかけたり、洗浄したり、水中で使用すると、異常作動に
よるケガ、感電、火災などの原因になります。

［保守、点検、修理］

● 製品は絶対に改造しないでください。異常作動によるケガ、感電、火災等の原因になります。
● 製品の分解組立は行わないでください。ケガ、感電、火災などの原因になります。

［全般］

● 製品の仕様範囲外では使用しないでください。仕様範囲外で使用されますと、製品の故障、機
能停止や破損の原因となります。また、著しい寿命の低下を招きます。特に、最大積載重量や
最大速度は守ってください。

［設置］

● 非常停止、停電などシステムの異常時に、機械が停止する場合、装置の破損・人身事故などが
発生しないよう、安全回路あるいは装置の設計をしてください。

● アクチュエータ、コントローラは必ず、Ｄ種接地工事（旧の第３種接地工事、接地抵抗100Ω
以下）をしてください。漏電した場合、感電や誤作動の可能性があります。

● 製品に電気を供給する前および作動させる前には、必ず機器の作動範囲の安全確認を行ってく
ださい。不用意に電気を供給すると、感電したり、可動部との接触によりケガをする可能性が
あります。

● 製品の配線は「取扱説明書」で確認しながら誤配線がないように行ってください。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。製品の異常作動、火災
の原因になります。

［運転］

● 電源を入れた状態で、端子台、各種スイッチ等に触れないでください。感電や異常作動の可能
性があります。

● 製品の可動部を手で動かすとき（手動位置合わせなど）はサーボオフ（テイーチングボックス
使用で）していることを確認してから行ってください。ケガの原因になります。

● ケーブルは屈曲性の優れたものを使用しておりますが、ロボットケーブルではありません。規
定以下の半径の可動配線ダクト（ケーブルベアなど）に収納しないでください。

● ケーブルは傷をつけないでください。ケーブルに傷をつけたり、無理に曲げたり、引っ張った
り、巻き付けたり、重いものを載せたり、挟み込んだりすると、漏電や導通不良による火災や
感電、異常作動等の原因になります。

警　告



● 停電したときは電源を切ってください。停電復旧時に製品が突然動き出しケガ、製品の破損の
原因になります。

● 製品に異常な発熱、発煙、異臭が生じた場合は、ただちに電源を切ってください。このまま使
用すると製品の破損や火災の可能性があります。

● 製品の保護装置（アラーム）がはたらいた場合は、ただちに電源を切ってください。製品の異
常作動によるケガ、製品の破損、損傷の可能性があります。電源を切った後、原因を調べ、そ
の原因を取り除き、電源を再投入してください。

● 電源を入れても製品のＬＥＤが点灯しないときはただちに電源を切ってください。ライブ側の
保護装置（ヒューズなど）が切れずに活きていることがあります。修理はお買い上げの弊社営
業所に依頼してください。

［保守、点検、修理］

● 製品に関わる保守点検、整備または交換などの各種作業は、必ず電気の供給を完全に遮断して
から行ってください。なお、この時下記の事項を守ってください。
１．作業中、第三者が不用意に電源を入れないよう「作業中、電源投入禁止」などの表示を見

やすい場所に掲げる
２．複数の作業者が保守点検を行う場合は、電源の入り切り軸の移動は必ず声をかけて安全を

確認して行う

［廃棄］

● 製品は火中に投じないでください。製品が破裂したり、有毒ガスが発生する可能性があります。

［設置］

● 直射日光（紫外線）のあたる場所、塵埃、塩分、鉄粉のある場所、多湿状態の場所、有機溶剤、
リン酸エステル系作動油等が含まれている雰囲気中で、使用しないでください。
短期間で機能が喪失したり、急激な性能低下もしくは寿命の低下を招きます。

● 腐食ガス（硫酸や塩酸など）等の雰囲気で使用しないでください。錆の発生による強度の劣化
の可能性があります。

● 下記の場所で使用する際は、遮蔽対策を十分行ってください。措置しない場合は、誤作動を起
こす可能性があります。
１．大電流や高磁界が発生している場所
２．溶接作業などアーク放電の生じる場所
３．静電気などによるノイズが発生する場所
４．放射能に被爆する可能性がある場所

● 本体およびコントローラは、ちり、ほこりの少ない場所に設置してください。ちり、ほこりの
多い場所に設置した場合には、誤作動を起こす可能性があります。

● 大きな振動や衝撃が伝わる場所（4.9ｍ／Ｓ2以上）に設置しないでください。大きな振動や衝
撃が伝わると誤作動を起こす可能性があります。

● 運転中になにか危険なことがあったとき直ぐ非情停止が掛けられる位置に非情停止装置を設け
てください。ケガの原因になります。

● 製品の取り付けには、保守作業のスペース確保をお願いします。スペースが確保されないと日
常点検や、メンテナンスなどができなくなり装置の停止や製品の破損につながります。

● 設置のとき、製品の可動部、ケーブルを持たないでください。ケガの原因になります。

注　意



● アクチュエータ、コントローラ間のｹｰﾌﾞﾙは、必ず弊社の純正部品を使用してください。なお、
アクチュエータ、コントローラ、テイーチングボックスなど各構成部品は弊社の純正部品の組
合せで使用してください。

● 据付・調整等の作業を行う場合は、不意に電源などが入らぬよう「作業中、電源投入禁止」な
どの表示をしてください。不意に電源等が入ると感電や突然のアクチュエータの作動によりケ
ガをする可能性があります。

［運転］

● 電源を投入するときは上位の機器から順に投入してください。製品が急に起動し、ケガ、製品
破損の原因になります。

● 製品の開口部に指や物を入れないでください。火災、感電、ケガの原因になります。
● 製品の１メートル以内にフロッピーデイスクおよび磁気媒体等を近づけないでください。マグ

ネットの磁気によりフロッピーデイスク内のデータが破壊される可能性があります。

［保守、点検、修理］

● 絶縁抵抗試験を行うときは端子に触れないでください。感電の原因になります。（ＤＣ電源の
ため絶縁耐圧試験は行わないでください）

［全般］

● 「カタログ」、「取扱説明書」等に記載のない条件や環境での使用、および航空施設、燃焼装置、
娯楽機械、クリーンルーム内、安全機器、その他人命や財産に大きな影響が予測されるなど、特に安
全性が要求される用途への使用をご検討の場合は、定格、性能に対し余裕を持った使い方やフェ―
ルセーフ等の安全対策に十分な配慮をしてください。尚、必ず弊社営業担当までご相談ください。

［設置］

● コントローラの周辺には通風を妨げる障害物を置かないでください。コントローラ破損の原因
になります。

● 停電時にワークが落下するような制御を構成しないでください。機械装置の停電時や非常停止
時における、テーブルやワーク等の落下防止制御を構成してください。

［設置・運転・保守］

● 製品を扱う場合は、必要に応じて保護手袋、保護メガネ、安全靴等を着用して安全を確保して
ください。

［廃棄］

● 製品が使用不能、または不要になった場合は、産業廃棄物として適切な廃棄処置を行ってくだ
さい。

● バックアップバッテリーには、ニッカド電池が使用されていますので廃棄するときは、ニッカ
ド電池を取り外して、その処置は弊社営業所にお問い合わせください。

■「安全上のご注意」全般についてお守りいただけない場合は、弊社は一切の責任を
負えません。

■ 製品に関しての、お問い合わせは、最寄の弊社営業所にお願いいたします。住所と
電話番号は取説の巻末に表示してあります。

お願い

その他



お使いになる前に

Q■ご注意

�この取扱説明書は、本製品を正しくお使いいただくために、必ずお読み下さい。

�この取扱説明書の一部または全部を無断で使用、複製することはできません。

�この取扱説明書に記載されていない運用をした結果の影響については、いっさい責任を負い
かねますのでご了承下さい。

�この取扱説明書に記載されている事柄は、将来予告なしに変更することがあります。

Q■非常時の対処

＊本製品が危険な状態にある場合は、本体および接続されている装置等の電源スイッチを直ち
に全部切るか、電源コードを直ちに全部コンセントから抜いて下さい。（「危険な状態」とは、
異常な発熱、発煙、発火等により、火災や身体への危険が予想される状態をいいます。）
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1．注意

1－1 はじめに
この度は、ＲＣＰコントローラをお買い上げいただき、まことにありがとうございます。これか

ら、本機の特長や使い方について説明してまいります。

どのようなすばらしい製品でも、ご使用方法やお取り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、思わぬ故障を生じたり、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、お取り扱いに充分ご注意いただくとともに正しい操作をしていた
だきますよう、お願い申し上げます。尚、本書は大切に保管し、必要に応じて適当な項目をご再読
願います。

各種アクチュエータの取扱説明書、オプションのパソコン対応ソフト、ティーチングボックスを
お買い上げのお客様は合わせてそちらの取扱説明書をご参照下さい。

＊本書の内容につきましては万全を期していますが、万一誤りやお気付きの点がございましたら、
弊社までご連絡下さい。

本書は必要に応じてすぐ再読できる場所に保管して下さい。

アブソリュート仕様について

・RCPコントローラは、電源投入し、一旦原点位置を教示した後は、電源再投入後原点復帰
動作なしで位置決め動作を行うことが可能です。その他の基本機能は標準RCPコントロー
ラと同じです。

・RCPコントローラアブソリュート仕様にて動作可能なアクチュエータは、アブソリュート
用だけです。標準のＲＣPアクチュエータは使用できません。

・本コントローラに長時間電源が供給されない場合（保管時等）は必ずバッテリーコネクタを、
コントローラから外して下さい。接続していた場合、バッテリーは放電されてしまいます。

バッテリーバックアップ中（２４V主電源OFF時）に、アクチュエータに振動・衝撃等を加
えた場合・スライダ等を動かしたりしますとデータが失われ再度、アラームリセット、原
点復帰が必要になります。

バッテリーバックアップ中にスライダ、ロッドは動かさないで下さい。
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1－2 安全上の諸注意

本システム製品は、自動化機械等の駆動パーツとして開発され、自動化機器駆動源として必要以
上のトルクや速度を出さないよう制限されております。しかし、万一の事故発生を防ぐため次の事
項を厳守されるようお願い申し上げます。また、付録「安全に関する規則等」も是非ご参照下さい。

１ 本書に記載されている方法以外での取り扱いはしないで下さい。本書の内容についてご不明な
点がありましたら、弊社までご連絡下さい。

２ アクチュエータとRCPコントローラ間の配線は、必ず指定純正品をお使い下さい。

３ 機械が作動中の状態、または作動できる状態（コントローラの電源が入っている状態）のとき、
機械の作動範囲に立ち入らないようにして下さい。また、人が接近する恐れのある場所でのご使
用は、周囲を柵で囲う等の処置をして下さい。

４ 機械の組付調整作業あるいは保守点検作業は、必ずコントローラ電源の供給元を切ってから行
って下さい。作業中は、その旨を明記したプレート等を見やすい場所に表示して下さい。また、
電源コードは作業者の手元までたぐり寄せ、第三者が不用意に電源を入れないようご配慮下さい。

５ 複数の人間が同時に作業を行う場合は、合図の方法を決めお互いの安全を確認しあって作業を
進めて下さい。特に、電源の入・切やモータ駆動・手動を問わず、軸移動を伴う作業は、必ず声
を出して安全を確認した後に実行して下さい。

６ お客様側で配線延長等をされた場合、誤配線による誤動作の可能性が考えられますので、配線
を充分に点検し、配線の正しいことを確認した上で電源を投入して下さい。

下記の内容をよくお読みになり、安全対策には充分気を配って下さい。
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1－3 保証期間と保証範囲

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

本機は、次の通り保証致します。

１．保証期間

保証期間は以下のいずれか先に達した期間と致します。

・弊社出荷後18ヵ月。

・ご指定場所に納入後12ヵ月。

２．保証範囲

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

・塗装の自然退色等、経時変化による場合。

・消耗部品の使用損耗による場合。

・機械上、影響のない発生音等、感覚的現象の場合。

・使用者側の不適当な取扱い、並びに不適正な使用による場合。

・保守点検上の不備、または誤りによる場合。

・弊社純正部品以外の使用による場合。

・弊社または弊社代理店によって認められていない改造等を行った場合。

・天災、事故、火災等による場合。

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

保証に関する内容は以上の通りです。
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1－4 設置環境およびノイズ対策

1－4－1 設置環境

� コントローラの取付け及び配線にあたっては、冷却用通気孔を塞がないようにして下さい。

（通気が不完全ですと、充分な性能が発揮できないばかりでなく故障の原因にもなります。）

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

� コントローラには、直射日光や熱処理炉等、大きな熱源からの輻射熱が加わらないようにして
下さい。

� コントローラは、周囲の温度０～40℃、湿度85％以下（結露のないこと）、腐食・可燃性ガス
のない環境にてご使用下さい。

� コントローラ本体に、外部からの振動や衝撃が伝わらない環境にてご使用下さい。

� コントローラ本体及び配線ケーブルに、電気ノイズが入らないようにして下さい。

1－4－2 供給電源

供給電源はＤＣ24Ｖ±10％です。

（電源電流最大2.5Ａ）

1－4－3 ノイズ対策

コントローラをご使用いただく上で、ノイズ対策について説明致します。

�配線及び電源関係

�接地については、専用接地でＤ種接地工事として下さい。また配線の太さは、2.0～5.5�以上と
して下さい。

コントローラの設置環境には、充分注意して下さい。

12345678901234567890123456789012123
12345678901234567890123456789012123
12345678901234567890123456789012123
12345678901234567890123456789012123
12345678901234567890123456789012123
12345678901234567890123456789012123
12345678901234567890123456789012123
12345678901234567890123456789012123

1234567890123456789012345678901212
1234567890123456789012345678901212
1234567890123456789012345678901212
1234567890123456789012345678901212
1234567890123456789012345678901212
1234567890123456789012345678901212
1234567890123456789012345678901212
1234567890123456789012345678901212

コントローラ 他機器 コントローラ 他機種

　Ｄ種接地工事　　　　　 良好　　　　　　　　　　　　　  この方法は避けて下さい。
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�配線方法に関する諸注意

ＤＣ24Ｖ外部電源は、配線をツイストにして下さい。

コントローラの配線は動力回路等の強電ラインとは分離独立させて下さい。（同一結束にしない。
同一配管ダクトに入れない。）

また、モータ配線、エンコーダ配線を付属のケーブル以上に延長される場合は、弊社技術サービ
ス課または営業技術課までご相談下さい。

�ノイズ発生源及びノイズ防止

ノイズ発生源は数多くありますが、システム構築されるうえで一番身近なものとして、ソレノイ
ドバルブ・マグネットスイッチ・リレー等があります。それぞれ、次の様な処理により防止できま
す。

�ＡＣソレノイドバルブ・マグネットスイッチ・リレー

処置………コイルと並列にサージアブソーバを取付ける。

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

一番効果的な方法は、サージアブソーバとサージキラーを並列に使用します。

この様にしますと、発生ノイズの全領域に渡って防止することができます。



�ＤＣソレノイドバルブ・マグネットスイッチ・リレー

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

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

1－5 アブソリュート仕様の電源配線

RCP-ABSコントローラの電源配線を行う場合は、下記の２点にご注意下さい。

� 24Vラインにリレーを接続される場合は、必ず24Vプラス側を片切りとして下さい。

� リレー接点にサージキラーを接続して下さい。

6

24Vマイナス側は、リレーにて切らずに接続したままにして下さい。

＋側、－側の両方にリレーを入れた場合、ABSエラーが発生する

場合があります。

リレーのチャタリングがコントローラに悪影響を与える場合があります。

サージキラーを付けることで、誤動作を防ぎます。

サージキラー 

リレー 

24V－ RCP- 

ABS

24VPS AC
24V＋ 

推奨品 岡谷電機産業㈱スパークキラー
型式 : CR-50500
静電容量 : 0.5μF±20%
抵抗値 : 50(1/2W)±30%

－側はリレーで切断しないで下さい。
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1－6 放熱および取付けについて

コントローラの周辺部が40℃以下となるように制御盤の大きさ、コントローラの配置及び冷却の
方法を設計して下さい。

下図のように垂直に壁掛けとなる方向に取付けて下さい。自然対流方式で冷却を行ないますので、
取付に際しては、この方向を守り、自然対流が充分得られるように上下方向に50�以上ずつ隙間を
設けて下さい。

複数のコントローラを並べて取付ける場合は、更にコントローラの上部に攪拌用のファンを設け
れば周囲温度を均一にすることができます。

また、コントローラ正面と壁（蓋）との隙間は95�以上設けて下さい。

コントローラ間の隙間につきましては、１台または複数台にかかわらず、コントローラの取付け
および取外しが容易に行なえるだけの隙間をあけて下さい。

50mm以上 

50mm以上 

ファン 

95mm以上 

通風 
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PERSONAL 
COMPUTER
PERSONAL 
COMPUTER

7 
 4 
 1 
 0 
 

5
2
6
3

8 
 
9 
 

ESCEND
7 
 4 
 1 
 0 
 

5
2
6
3

8 
 
9 
 

7 
 4 
 1 
 0 
 

5
2
6
3

8 
 
9 
 

ESCBIGIN 
END
-

7 
 4 
 1 
 0 
 

5
2
6
3

8 
 
9 
 

EMG

24V
N
FG

DC24V電源 
（最大2.5A） 

EMGスイッチ 

パソコン対応ソフト 
＜RCA-101-MW＞ 
オプション 

外部接続ユニット 
＜RCA-105-5＞ 
オプション 

ケーブル長さ：５� 

外部接続ユニット 
＜RCA-105-5＞ 
オプション 

ケーブル長さ：５� 

パソコン 

ティーチングボックス 
＜RCA-T／TD＞ 
オプション 

ケーブル長さ：５� 

ロボシリンダ＜RCP＞ 
ケーブルはオプション 
＜CB-RCA-MPA050＞ 

フラットケーブル 
付属品 

上位システム＜PLC＞ 

メイン通信ポートコネ 
クタ（PORT IN）以外 
は、電源オンの状態で 
コネクタの抜き差しは 
行わないでください。 
PORT INの抜き差しは 
PORTスイッチをOFFに 
してから行って下さい。 

ケーブル長さ：２� 

2．仕様
2－1 接続方法
2－1－1 標準品
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ロボシリンダ＜RCP＞ 
アブソリュート仕様では 
標準のアクチュエータは 
使用できません。 
ケーブルはオプション 
＜CB-RCA-MPA050＞ 

注1

他の接続は標準品と同様です。 

バッテリーユニット付属品 

注1：本コントローラに長時間電源が供給されない場合は必ずバッテリーコネクタを、コン
トローラから外して下さい。接続していた場合、バッテリーは放電されてしまいます。

2-1-2 アブソリュート仕様
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2－2 外形寸法図

2-2-1 コントローラ外形（標準品）
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2-2-2 コントローラ外形（アブソリュート仕様、バッテリー含む）
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2－3 コントローラ仕様

項　　　目 仕　　　様

電源電圧 ＤＣ24Ｖ±10％（最大2.5Ａ）

使用周囲温度湿度 温度０～40℃　湿度85％ＲＨ以下

使用周囲雰囲気 腐食性ガスなきこと、特に塵埃がひどくなきこと

重　　量
360g

1200g（アブソリュート仕様、バッテリーユニット含む）

Ｅ2PROMチェックサムエラー、バンクデータエラー、

保護機能
エンコーダ停止判定エラー、エンコーダカウンタ補正不能、

エンコーダカウンタ異常、エンコーダ断線、速度異常、

過電流、主電源電圧異常、回生電圧異常

アブソリュートカウンタ異常（アブソリュート仕様）

ＬＥＤ表示 ＲＤＹ（ready） ＲＵＮ　ＡＬＭ（alarm）

ＤＣ24Ｖ系ＤＩ／ＤＯインターフェイス

(入力）

スタート

指令ポジション番号（４ビットバイナリ）

一時停止

入出力信号
完了ポジション番号（４ピットバイナリ）

位置決め完了

原点復帰完了

ゾーン

アラーム

非常停止

シリアルインターフェイス入出力

ポジション数 16

データ入力方式 ティーチングボックスまたはパソコン対応ソフト

記憶装置 Ｅ2ＰＲＯＭ

入
　
　
　
　
力

出
　
　
　
　
力

専用
６ポート

専用
９ポート

注意：電源・入出力ポートに仕様以上の電圧を印加しますと故障の原因となります。

360g

1200g（バッテリーユニット含む）

標準

アゾリュート仕様
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8モータ・ブレーキコネクタ（M・BK） 

9SIOコネクタ（SIO） 

0PIOコネクタ（PIO） 

qピアノスイッチ（SW） 

7LED表示 

2エンコーダコネクタ（ENC） 

1バッテリーコネクタ 

(アブソリュート仕様） 

3ポートスイッチ（PORT） 

4メイン通信ポートコネクタ（PORTIN） 

5ブレーキ解除スイッチ（BK） 

6電源及び非常停止端子台 

2－4－2 機能

� （ＢＡＴ）

アブソリュートデータバックアップバッテリー接続用コネクタです。（アブソリュート仕様）

� （ＥＮＣ）

エンコーダケーブル接続用コネクタです。

� （ＰＯＲＴ）

ＯＮ　：ＰＯＲＴ　ＩＮポート（ティーチングボックス・パソコン対応ソフト）が有効になり
ます。ただし、専用ティーチングボックスまたは専用ケーブル未接続の場合は非常停
止状態となります。

ＯＦＦ：ＰＯＲＴ　ＩＮポート（ティーチングボックス・パソコン対応ソフト）が無効になり
ます。

（ＲＳ485ラインは生きているのでコントローラーコントローラ間の通信は可能です。）

� （ＰＯＲＴ　ＩＮ）

専用ティーチングＢＯＸまたは外部機器通信ケーブル用コネクタです。又は、２軸以上接続
する場合の、コントローラリンクケーブル用コネクタです。

メイン通信ポートコネクタ

ポートスイッチ

エンコーダコネクタ

2－4 各部の名称及び機能

2－4－1 名称

バッテリーコネクタ
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� （ＢＫ）ブレーキオプション選択時のみ有効です。

ＲＬＳ：ブレーキ強制解除状態となります。

ＮＯＭ：ブレーキ使用状態となります。（通常設定）

�

ＦＧ　：アース接続用端子です。

Ｎ　　：24Ｖ電源のグランド側です。

24Ｖ　：ＤＣ24Ｖ電源です。

ＥＭＧ：２つの端子とも非常停止スイッチ接続用端子です。
（出荷時は、ＥＭＧ端子を短絡してあります。）

�

ＲＤＹ：ＣＰＵが正常動作中であることを示します。

ＲＵＮ：正常運転中であることを示します。
（モータ線及びエンコーダ線の配線チェック動作完了後で、サーボオン中）

ＡＬＭ：アラームの発生中及び非常停止中であることを示します。

アブソリュート仕様では、最初の電源投入時に出力されますが、これは異常ではあり
ません。（35ページ参照）

� （Ｍ・ＢＫ）

アクチュエータのモータ電源・ブレーキ電源ケーブル接続用コネクタです。

	 （ＳＩＯ）

コントローラを２台以上接続する場合のコントローラとコントローラ間の接続ケーブル用

コネクタです。


 （ＰＩＯ）

ＰＩＯケーブル接続用コネクタです。

� （ＳＷ）

ピアノスイッチは６番までありますが、それぞれのスイッチの役割は、以下の通りです。

ピアノスイッチ

ＰＩＯコネクタ

ＳＩＯコネクタ

モータ・ブレーキコネクタ

ＬＥＤ表示

電源及び非常停止端子台

ブレーキ解除スイッチ

ピアノスイッチの番号 役割

１

２
アクチュエータの軸番号の設定スイッチ

３

４

５ 工場出荷時に設定

６ 絶対に変更しないで下さい。
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ピアノスイッチ１～４番…軸番号の設定スイッチ

SIOコネクタに２軸以上接続する場合に、アクチェータの軸番号を設定して使用します。
０～15軸までの設定ができます。

（出荷時の初期設定では１～４番は全てOFFです。１軸単体での御使用の場合です。）

コントローラ毎にピアノスイッチを設定して、所望の軸番号をセットして下さい。番号は、
複数のコントローラの中に同じ番号がないようにして下さい。番号は、固有であれば、順番で
なくても、間が飛んでも構いません。

軸番号
ピアノスイッチの番号

１ ２ ３ ４
０ OFF OFF OFF OFF
１ ON OFF OFF OFF
２ OFF ON OFF OFF
３ ON ON OFF OFF
４ OFF OFF ON OFF
５ ON OFF ON OFF
６ OFF ON ON OFF
７ ON ON ON OFF
８ OFF OFF OFF ON
９ ON OFF OFF ON
10 OFF ON OFF ON
11 ON ON OFF ON
12 OFF OFF ON ON
13 ON OFF ON ON
14 OFF ON ON ON
15 ON ON ON ON

注意１：ピアノスイッチ５,６番　変更しないでください。

出荷時の設定のままにしておいて下さい。誤設定をした場合、基本性能が出なくな
るばかりでなく、故障の原因となります。

注意２：リンクケーブルを使用してコントローラを複数軸接続した場合、ティーチングボッ
クスのEMERGENCY  STOP・ENABLE  SW（オプション）が有効となるのは、テ
ィーチングボックスを接続したコントローラの軸だけです。
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ALM

SIO

M.BK
ENC

BAT

PORT
ON

OFF

PORT  IN

RLS
BK

NOM

EMG

PIO

24V

N

FG

SW

RDY

RUN

ALM

コントローラリンクケーブルの長さは 
200mmです。 
コントローラは最大16個まで接続でき 
ます。 
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メイン通信ポートピンアサイン

ピン№ 信号名 機　能

１ ＳＧＡ シリアル通信

２ ＳＧＢ シリアル通信

３ ５Ｖ ５Ｖ電源出力

４ ＥＭＧＳ 非常停止ステータス

５ ＥＭＧＡ ※１

６ 24Ｖ 24Ｖ電源出力

７ ＧＮＤ グランド

８ ＥＮＧＢ ※１

※１ 非常停止（Ｂ接点）として使用しています。

2－4－4 各コネクタピンアサインおよび端子台仕様

モータ・ブレーキコネクタ バッテリーコネクタ（アブソリュート仕様）

ピン№ 信号名

１ Ｂ

２ Ａ

３ Ａ

４ ＢＫ－

５ ＢＫ＋

６ Ｂ

ピン№ 信号名

１ ＢＡＴ＋

２ ＢＡＴ－

2－4－3 メイン通信ポートピンアサイン

SIOコネクタピンアサイン

ピン№ 信号名 機　能

１ ＋５Ｖ ＤＣ５Ｖ電源出力

２ ＳＧＡ ライントランシーバ入出力正論理側

３ ＧＮＤ 通信用グランド

４ ＳＧＢ ライントランシーバ入出力負論理側

５ ＧＮＤ 通信用グランド

６ ＋５Ｖ ＤＣ５Ｖ電源出力
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電源及び非常停止端子台

ピン№ 信号名

１ ＦＧ

２ Ｎ

３ 24Ｖ

４ ＥＭＧ１（24Ｖ）

５ ＥＭＧ２

※３番と４番は内部で接続されています。

エンコーダコネクタ

ピン№ 信号名

１ ＥＮＡ

２ ＥＮＡ

３ ＥＮＢ

４ ＥＮＢ

５ ＥＮＣ

６ ＥＮＣ

７ ＧＮＤ

８ ５Ｖ

９ ＦＧ

2－4－5 I／Oフラットケーブル

長さ ： 2m型式 ： CB-RCA-PIO020

No. 
1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13

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

配　線 

フラット 
ケーブル 
A 

（圧接） 

信号 
＋24V 
0V 

スタート 
指令ポジション1 
指令ポジション2 
指令ポジション4 
指令ポジション8 

― 
― 

一時停止 
― 
― 
― 

信号 
― 
― 

完了ポジション1 
完了ポジション2 
完了ポジション4 
完了ポジション8 
位置決め完了 
原点復帰完了 
ゾーン 
アラーム 
非常停止 
― 
― 

No. 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20 
21 
22 
23 
24 
25 
26

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

配　線 

フラット 
ケーブル 
B 

（圧接） 

B

A

13 26

1 14
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2－4－6 バックアップバッテリーについて（アブソリュート仕様）

（１）バッテリー仕様

（２）バッテリーの充電

導入時、バッテリー交換後は必ずバッテリーの充電を行って下さい。バッテリーへの充電はコント
ローラに電源を供給している最中に自動的に行われますので、48時間以上、主電源を供給したまま
にして下さい。なお、充電中にパラメータ変更、アクチュエータ動作等を行っていても構いません。
また、長期間（所定保持時間内）電源をOFFする場合にも、48時間以上の充電を行って下さい。

なお、バッテリーが消耗し電圧が不足するとバッテリーアラームとなり電源投入時にＡＬＭランプ
が点灯します。

（３）バッテリーの交換

バッテリーは消耗品です。充分な充電時間を設けても、ご使用時間が著しく短くなった場合は寿命
と判断し、バッテリーの交換を行って下さい。交換の目安は、周囲温度や充放電条件にもよります
が、コントローラ接続後約4年とお考え下さい。バッテリーユニットには、出荷年月に4年をプラス
した年月を記載したシールを貼付しております。目安としてご利用下さい。

※バッテリー交換時に主電源を投入したまま交換すれば、再度原点復帰の必要はありません。

※バッテリーは必ず弊社指定品をご使用下さい。

注1）この時間は、満充電状態からのバッテリー保持時間です。
※バッテリーは必ず当社指定品をご使用下さい。
※配線の加工を行ったり、延長したりしないで下さい。故障の原因となります。

項目 内容

分類 円筒密閉形ニッケル・カドミウム蓄電池

メーカー 松下電池工業株式会社

型式 P-23H/F4G1

公称電圧 4.8V（1.2V×4）

定格容量 2300mAh

重量 約320g

平均寿命 約4年

充電時間 約48時間　　（周囲温度20℃のとき）

バッテリー保持時間　注1） 約250時間　　（周囲温度20℃のとき）
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注意：バッテリーバックアップ中（２４V主電源OFF時）、アクチュエータに振動・衝撃等を
加えたりスライダ等を動かしたりしますとデータが失われ再度、アラームリセット、
原点復帰が必要になります。

バッテリーバックアップ中にスライダやロッドは動かさないで下さい。

：充電時の周囲温度は特に充電効率に影響します。特に効率の良い温度は＋10～＋30℃
です。+45℃以上では充電効率が低下し、充分充電されないばかりではなく、性能劣
化や漏液の原因となることがあります。

同じく放電時にも+45℃以上では放電容量が少なくなり、また電池性能劣化の原因と
なることがあります。
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2－5 配線

2－5－1 電源・非常停止の配線

※ＥＭＧの２つの端子は非常停止スイッチ接続用端子で、ｂ接点入力となっています。出荷時は短
絡し、非常停止解除処理がされています。

非常停止回路の消費電流は約20mAです。

5

4

3

2

1

EMG

24V＋24V

N

FG

0V

電源および非常停止端子台 

適　　合　　電　　線
単　線…φ1.2（AWG16）
燃　線…1.25�（AWG16）

単　線…φ0.4（AWG26）～φ1.2（AWG16）
使 用 可 能 電 線 範 囲 燃　線…0.3�（AWG22）～1.25�（AWG16）

素線径…φ0.18以上

標 準 む き 線 長 さ 11�

ボタン操作用適合工具 マイナスドライバ（軸径φ３、刃先巾2.6）

注意：お客様が接続される電源配線等につきましては、下の仕様を満足させて下さい。

注意：このコントローラには電源スイッチはありません。
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2－5－2 外部接続図

次のコントローラへ 

変換アダプタ 

変換 
アダプタ 

ティーチングボックス 

パソコン 

SIOCN4

SIO

PIO

PIO

上位システム 
（PLC） 

メイン通信ポート 

P24V
0V
スタート 

指令ポジション１ 

指令ポジション２ 

指令ポジション４ 

指令ポジション８ 

一時停止  

 

完了ポジション１ 

完了ポジション２ 

完了ポジション４ 

完了ポジション８ 

位置決め完了 

原点復帰完了 

ゾーン 

アラーム 

非常停止 

M 

PG
外部EMG釦 

入／切 

入力電圧 
P24V
0V

24V
N
FG

コントローラ 
RCP ブレーキ 

（アブソリュート仕様） 

モータブレーキ 
コネクタ 

エンコーダ 
コネクタ 

BATバッテリー 
コネクタ 

EMG
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2－5－3 ＰＩＯインターフェイス

ＰＩＯインターフェイスリストを以下に示します。

また、ＰＩＯケーブルはフラットケーブル仕様で外部機器側は切り放しとなっています。

ＰＩＯコネクタ（26ピン）

ピン№ 区分 信号名 ケーブル色

１ Ｐ24 ＋24Ｖ 電源24Ｖを接続します。 茶－１

２ Ｎ ０Ｖ 電源０Ｖを接続します。 赤－１

３ スタート 移動開始信号を入力します。 橙－１

４ 指令ポジション１ 黄－１

５ 指令ポジション２ 選択するポジション№を入力します。 緑－１

６ 指令ポジション４ ① 青－１

７ 指令ポジション８ 紫－１

８
未使用 接続しないで下さい。

灰－１

９
入力

白－１

10 �＊一時停止 移動中のアクチュエータを一時停止させます。 黒－１

11 茶－２

12 赤－２

13 未使用 接続しないで下さい。 橙－２

14 黄－２

15 緑－２

16 完了ポジション１ 青－２

17 完了ポジション２
移動完了したポジション№を出力し

紫－２

18 完了ポジション４
ます。�又アラーム時はアラーム№

灰－２

19 完了ポジション８
を出力します。（P.53参照）

白－２

20 出力 �位置決め完了 移動完了後出力します。 黒－２

21 �原点復帰完了 原点復帰完了後出力します。 茶－３

22 ゾーン パラメータで設定された範囲内で出力します。 赤－３

23 �＊アラーム コントローラ異常時出力します。 橙－３

24 �＊非常停止 非常停止時出力します。 黄－３

25
未使用 接続しないで下さい。

緑－３

26 青－３

注意：＊印のポートは負論理となります。

未使用ポートには絶対に接続しないで下さい。

24Ｖ電源の接続には充分注意して下さい。逆接続した場合は故障します。

コントローラ側コネクタ型式：ヒロセ製ＨＩＦ６-26ＰＡ-1.27ＤＳ
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�指令ポジション

入力ピン№と選択されたポジション№の関係（４ビットバイナリ）

１：ＯＮ　　０：ＯＦＦ

ポジション０～ポジション15の16ポジションを入力選択できます。

ピ
４ 指令ポジション１ ０ １ ０ １ ０ １ ０ １ ０ １ ０ １ ０ １ ０ １

ン
５ 指令ポジション２ ０ ０ １ １ ０ ０ １ １ ０ ０ １ １ ０ ０ １ １

№
６ 指令ポジション４ ０ ０ ０ ０ １ １ １ １ ０ ０ ０ ０ １ １ １ １

７ 指令ポジション８ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ ０ １ １ １ １ １ １ １ １

選択されたポジション№ ０ １ ２ ３ ４ ５ ６ ７ ８ ９ 10 11 12 13 14 15

� 一時停止

Ｂ接点入力となります。移動動作中はＯＮにしておきます。一時停止時にＯＦＦさせます。

� 完了ポジション

位置決め完了がＯＦＦとなるタイミングと同時にすべてＯＦＦします。

非常停止時またはダイレクトティーチ時には全てＯＦＦします。

その後運転可能状態となった時、現在のアクチュエータの位置が、最後の位置決め完了位置か
ら位置決め幅以内にある場合はその完了ポジションを出力し、位置決め幅より外にある場合は
全てＯＦＦしたままです。

押付けモード時には非常停止時またはダイレクトティーチ時から運転可能状態となった時、現
在位置に関係なく全てＯＦＦしたままです。

� 位置決め完了

電源投入後、運転準備完了するとＯＮします。スタート信号入力後ＯＦＦします。

移動動作が完了するとＯＮします。位置決め完了ＯＮと完了ポジション出力のタイミングは同
時です。

� 原点復帰完了

電源投入後、最初の原点復帰が完了するとＯＮします。その後、アラーム発生、電源ＯＦＦし
ない限り、ＯＮし続けます。非常停止入力をしただけではＯＦＦしません。

また原点復帰完了信号がＯＦＦしているということは、次の移動動作の前に原点復帰を行なう
ということです。

アブソリュート仕様では、一旦原点位置を教示した後は、電源投入後原点復帰完了信号はONし
ます。アラーム発生により原点復帰完了信号がOFFした場合には、原点位置の教示をやり直す
必要があります。

注意：ポジションデータの入力されていないポジションＮｏを選択し、スタート入力をＯＮ
してもアクチュエータは動作しません。また、アラームも発生しません。

注意：アブソリュート仕様では、一旦原点位置を教示した後は、電源投入後原点復帰完了信
号はONします。アラーム発生により原点復帰完了信号がOFFした場合には、原点位
置の教示をやり直す必要があります。



24

2－5－4 外部入出力仕様

外部入力仕様

［入力回路］

＋ 

－ 

内
部
回
路 

8.2ＫΩ 

8.2ＫΩ P24

DC24V±10%

外部電源 

入力端子 

項　　　目 仕　　　　　様

入 力 電 圧 DC24V ±10％

入 力 電 流 最大２mA／１ポート

漏 洩 電 流 0.1mA以下

絶 縁 方 式 フォトカプラ絶縁

注意：２線式センサは使用しないでください。

注意

� アラーム

アラーム発生時ＯＦＦします。正常動作時にはＯＮしています。

復帰方法は電源再投入にて行います。

ワークの重量が重すぎたり、障害物に衝突して移動できない場合にもアラームはＯＮしたまま
です。充分な時間でタイムアウトチェック処理を行って下さい。

�非常停止

非常停止時にＯＦＦします。正常動作時にはＯＮしています。

非常停止解除にて復帰します。
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外部出力仕様

項　　　目 仕　　　　　様

負 荷 電 圧 DC24V

最 大 負 荷 電 流 20mA／１ポート

漏 洩 電 流 Max 0.1mA／１点

絶 縁 方 式 フォトカプラ絶縁

［出力回路］

出力端子 

24G

外部電源 

DC24V±10%
内
部
回
路 

＋ 

－ 

負荷 
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3．データ入力＜基本＞

本コントローラは命令語が存在しない為プログラムを組む必要がありません。

アクチュエータを指定の位置に移動動作させる為には、ポジションデータをポジションデータ

テーブルに入力するだけです。

ポジションデータには、（No）、ポジション（ポジション）、速度（ソクド）、加減速度（カゲン）、押
し付け（オシツケ）、位置決め幅（イチキメハバ）、加速のみMAX（カソクノミMAX）があります。

カッコ内はティーチングボックスでの表示です。

ポジションデータには原点からの距離を入力する絶対座標指定（アブソリュート）と、現在位置か
らの相対移動量を入力する相対座標指定（インクリメンタル）があります。

ポジションテーブル

No. ポジション注意 速度 加減速 押し付け 位置決め幅 加速のみMAX

０ ０ 100 0.3 ０ 0.1 ０

１ 30 100 0.3 ０ 0.1 ０

２ 10 100 0.3 ０ 0.1 ０

15 100 100 0.3 ０ 0.1 ０

注意：データ入力は最初にポジションから行なって下さい。他のデータからの入力は拒否さ
れます。

ポジションは小数点２ケタまで一応入力することができます。

ただし、ポジションのデータは最小分解能の倍数でしか認識されません。

またアクチュエータのリードにより最小分解能が異なります。

その為入力したポジションのデータ値の小数点２ケタ目の数字がアクチュエータの

リードにより書き変わる場合があります。

例 入力した値
→

記録された値
50.01 50.03

・
・
・

・
・
・

・
・
・

・
・
・

・
・
・

・
・
・

・
・
・

ポジションデータテーブルのポジションにデータを入力することにより、上記のデータがあらかじ
め初期値として入力されます。必要に応じて変更して下さい。

初期値を変更する際はパラメータの「～初期値（ショキチ）」で変更可能です。

初期値はアクチュエータのタイプごとに異なります。

相対座標指定であることを示します。（ティーチングボックスでの表示です。パソコンソフトではイン

クリメンタル指定欄が設けられています。）

～～ ～～

＝
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�押し付け（オシツケ） ・位置決めモードまたは押し付けモードの選択をします。

初期値は0と設定されています。

０　　：位置決めモード（＝通常動作）

０以外：押し付けモード［％］

・押し付けモードの場合、押し付け時のサーボモータの電流制限値を
入力します。最大電流値を100％として、アクチュエータのタイプ
に合わせた値を入力します。

タイプごとのワークへの停止時押付力［kgf］と、電流制限値の関
係がP29～30に記載されていますので、必ず御参照下さい。

3－1 ポジションデータテーブルの内容
�Ｎｏ ・ポジションデータNoを示します。

相対移動量を入力する場合にはここでマイナスキーを押します。
（ティーチングボックスでの入力操作の場合）Noとポジションの間
に’＝’が表示されます。
絶対座標指定の場合にはここでの操作は必要ありません。

�ポジション（ポジション）・アクチュエータを移動させたい目標位置を入力します。［�］

絶対座標指定：アクチュエータを移動させたい目標位置を原点から
の距離で入力します。マイナス値は入力できません。

相対座標指定：アクチュエータを移動させたい目標位置を現在位置
からの距離で入力します。マイナス値も入力できま
す。（表示座標のマイナス方向の場合）

�速度（ソクド） ・アクチュエータを移動させる時の速度を入力します。［�／sec］

初期値はアクチュエータのタイプにより異なります。

�加減速（カゲン） ・アクチュエータを移動させる時の加減速度を入力します。［G］

初期値はアクチュエータのタイプにより異なります。

加減速（カゲンソク） 

速度 

速度 
（ソクド） 

スタート 完了 時間 

加減速 G … MIN0.01G　遅い立ち上がり 
　　　　　  MAX1.00G　速い立ち上がり 

No. ポジション

０ 30 絶対座標指定 原点から30�

１ 10 相対座標指定 現在位置からプラス10�

２ -10 相対座標指定 現在位置からマイナス10�

３ 100 絶対座標指定 原点から100�

＝

＝



�ポジションまでの距離 

移動距離 

�押し付け＝０の場合 

移動距離 

�押し付け＝０以外の場合 

�位置決め幅 

速
度 

速
度 �ポジションまでの距離 

�位置決め幅 
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�加速のみMAX ・指定加速度または最大加速度を選択します。０または１を入力します。

（カソクノミMAX） 初期値は0と設定されています。

０：指定加速度…�の入力した値が実際の加速値・減速値になります。

１：最大加速度…自動的に負荷に合わせた最大加速度になります。

減速値は�で入力した値になります。

�加減速で設定した値 

�加速のみMAX＝０の場合 �加速のみMAX＝1の場合 

移動距離 移動距離 

速
度 

�加減速で 
　設定した値 

速
度 負荷に合わせた 
最大加速度 

�位置決め幅 ・位置決め幅は�項の押し付けの設定値が０か０以外によってその機

（イチキメハバ） 能が変わります。

A 押し付け＝０（位置決めモード）

・位置決めモードでは位置決め完了検出幅（目標位置までの距離）を

入力します。［�］

・目標位置までの距離とは、ここで入力した値が、目標位置に対し

手前の距離を示し、アクチュエータがその手前の領域に入った時点
で位置決め完了信号が出力されます。

初期値は0.1mmと設定されています。（図Ａ）

B 押し付け＝０以外（押し付けモード）

・押し付けモードでの最大押し込み量（目標位置からの距離）を入力
します。［�］（図Ｂ）

・押し付け方向が表示座標のマイナス方向の場合は、入力値に－（マ
イナス）の符号をつけます。

図Ａ 図Ｂ

注意：押し付け力が小さ過ぎますと摺動抵抗等により押し付
け誤検出する可能性がありますので御注意下さい。
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3－1－1 停止時押付力と電流制限値の関係

押し付けモードを行う場合、ポジションデータテーブルの押し付け（オシツケ）に電流制限値を
（％）で入力します。

ワークへの停止時押付力より電流制限値を（％）で決定します。

アクチュエータのタイプごとの停止時押付力と電流制限値の関係図を以下に示します。

注意：停止時押付力の精度につきましては保証はいたしません。あくまで目安です。

押し付け力が小さ過ぎますと摺動抵抗等により押付け誤動作する可能性がありますの
で御注意下さい。

電流制限値の最大値は下図の様になります。

20.0

15.0

10.0

5.0

0.0
10％ 20％ 30％ 40％ 

電流制限値 

停
止
時
押
付
力
［
kg
f］
 

低速タイプ 

中速タイプ 

高速タイプ 

0.0

5.0

10.0

15.0

20.0

25.0

10％ 20％ 30％ 40％ 50％ 
電流制限値 

停
止
時
押
付
力
［
kg
f］
 

低速タイプ 

中速タイプ 

高速タイプ 

ＳＡ５タイプ ＳＡ６タイプ

SA5
低速タイプ 40％以下
中速タイプ 40％以下
高速タイプ 40％以下

SA6
低速タイプ 50％以下
中速タイプ 50％以下
高速タイプ 50％以下
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0.0

5.0

10.0

15.0

20.0

25.0

30.0

35.0

20％ 30％ 40％ 50％ 60％ 70％ 
電流制限値 

停
止
時
押
付
力
［
kg
f］
 

低速タイプ 

中速タイプ 

高速タイプ 

0.0
5.0

10.0

15.0

20.0

25.0

30.0

35.0

40.0
45.0

50.0

55.0

60.0

20％ 30％ 40％ 50％ 60％ 70％ 
電流制限値 

停
止
時
押
付
力
［
kg
f］
 

中速タイプ 

高速タイプ 

低速タイプ 

ＳＳタイプ
ＳＳＲタイプ

ＳＭタイプ
ＳＭＲタイプ

0.0

5.0

10.0

15.0

20.0

25.0

30.0

20％ 30％ 40％ 50％ 60％ 70％ 
電流制限値 

停
止
時
押
付
力
［
kg
f］
 低速タイプ 

中速タイプ 

高速タイプ 

低速タイプ 

0.0

10.0

20.0

30.0

40.0

50.0

60.0

70.0

80.0

20％ 30％ 40％ 50％ 60％ 70％ 
電流制限値 

停
止
時
押
付
力
［
kg
f］
 

中速タイプ 

高速タイプ 

ＲＳＡタイプ ＲＭＡタイプ

SS・SSR
低速タイプ 70％以下
中速タイプ 70％以下
高速タイプ 70％以下

SM・SMR
低速タイプ 70％以下
中速タイプ 70％以下
高速タイプ 70％以下

RSA・RSW
RSI（W）・RSGB
RSGS・RSGD

低速タイプ 45％以下
中速タイプ 70％以下
高速タイプ 70％以下

RMA・RMW
RMI（W）・RMGB
RMGS・RMGD

低速タイプ 65％以下
中速タイプ 70％以下
高速タイプ 70％以下

注意：停止時押付力の精度につきましては保証はいたしません。あくまで目安です。

押し付け力が小さ過ぎますと摺動抵抗等により押付け誤動作する可能性がありますの
で御注意下さい。

電流制限値の最大値は下図の様になります。最小値は20%以上です。
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3－2 モード説明

3－2－1 位置決めモード　押し付け（オシツケ）＝０

�ポジションより位置決め幅分手前に
て位置決め完了出力がＯＮします。完
了ポジションＮｏ信号も出力します。

3－2－2 押し付けモード　押し付け（オシツケ）＝０以外

�押し付け成功の場合

�ポジションまで達した後、低速で進
みます。
アクチュエータがワークを突き当て、
サーボモータの電流が電流制限値に達
した状態でパラメータで設定した時間
（注）が経過すると、位置決め完了出力
がＯＮします。完了ポジションＮｏ信
号も出力します。

アクチュエータは、ワークを押しつけ
た状態にあります。

速
度 

位置決め完了信号 
完了ポジションNo

移動距離 位置決め幅 

出力 

速
度 

位置決め完了信号 
完了ポジションNo

移動距離 位置決め幅 

出力 

注意：パラメータの「押し付け停止
判定時間（オシツケテイシハ
ンテイ）」を設定します。初期
値は255msecが入っています。

アクチュエータは、電流制限値で決定される停止時押付力でワークを押し続けています。

停止している状態ではありませんので、この時の取扱いには充分気をつけて下さい。

警
　
告

注意：押し付け動作時の低速速度は固定で変更できません。
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�押し付け失敗（空振り）の場合

�ポジションまで達した後、低速で進
みます。
アクチュエータがワークを突き当てて
も、サーボモータの電流が電流制限値
まで達しない場合は、位置決め幅の範
囲まで移動します。
位置決め幅の範囲まで移動しても位置
決め完了出力はＯＮしません。この場
合は完了ポジションNoのみ出力しま
す。（十分な時間でタイムアウトチェ
ック処理を入れてください。）

�押し付け後、ワークが動いてしまう場合

�ワークが突き当て方向に動いてしまう場合

位置決め完了出力がＯＮした後にワー
クが突き当て方向に動いてしまう場合
には、アクチュエータは、ワークを位
置決め幅の範囲内で追いかけます。
位置決め完了ＯＮ・完了ポジション
Ｎｏは出力されたまま変わりません。

�ワークが反突き当て方向に動いてしまう場合

（ワークからの反力でアクチュエータが押し戻される場合）

位置決め完了出力がＯＮした後にワー
クからの反力にアクチュエータの推力
が負けて、アクチュエータが押し戻さ
れてしまう場合には、アクチュエータ
の推力と、ワークからの反力がつり合
うまでアクチュエータはどこまでも押
し戻されます。
位置決め完了ＯＮ・完了ポジション
Ｎｏ出力は出力されたまま変わりません。

速
度 

位置決め完了信号 
完了ポジションNo

移動距離 位置決め幅 

出力 

速
度 

位置決め完了 
完了ポジションNo

移動距離 

出力 

速
度 完了ポジションNo

移動距離 位置決め幅 

出力 
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�位置決め幅の入力値の符号をまちがえた場合

位置決め幅（イチキメハバ）の符号を
まちがえると左図の様に（位置決め
幅×２）の幅だけずれた動作になりま
すので注意して下さい。

3－2－3 移動中速度変更動作

１動作で複数の速度制御が可能です。移動中、ある地点から速度を遅くしたり、また早くしたりさ
せます。

但し速度を変化させる毎にポジションが必要です。

3－2－4 異なった加速値・減速値での動作

ポジションデータの‘加速のみMAX’に１を入力することにより、異なった加速値・減速値で移動
動作します。

加速値は負荷に合わせた最大加速値になります。減速値はポジションデータの‘加減速’で入力し
た値になります。

ポジション1 ポジション2 ポジション1 ポジション2 ポジション1 ポジション2 ポジション3

負荷によった最大加速度 減速は自由に設定可能 

時間 

速
度 

速
度 

移動距離 位置決め幅 位置決め幅 
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3－2－5 一時停止

危険停止に使用できます。

移動中、外部入力信号（ＰＩＯ10ピン一時停止)によってアクチュエータを一時停止させます。

安全対策の関係から、信号はＢ接点入力（負論理）となっています。

一時停止入力をＯＦＦした場合に減速停止し、一時停止入力をＯＮすれば再移動します。

3－2－6 ゾーン信号出力

移動中、設定した領域（任意の位置で設定可）で信号を出力します。

ゾーン信号として予めパラメータで設定することで、移動中のアクチュエータがその領域に入った
らゾーン信号（ＰＩＯ22ピン）がＯＮします。（領域設定はストロークの中間でも任意に設定可）

3－2－7 原点復帰

標準仕様の場合、電源投入時またはアラームの解除後は、原点復帰が必要です。ポジションＮｏを
選択して、起動をかけると最初に原点復帰を行ないます。原点復帰完了後、原点復帰完了出力（Ｐ
ＩＯ21ピン）がＯＮします。（標準仕様）

ＰＩＯより原点復帰のみを行なうことはできません。又通常の状態で原点位置へ移動させるには、
ポジションデータのポジションに０を入力したポジションＮｏを設定し、そこに移動させてくださ
い。

アブソリュート仕様では、一旦原点位置教示を行っておけば電源投入後の原点復帰動作は行いません。

アクチュエータ動作 

ON ON

OFF一時停止信号 

 

ゾーン信号 ON

ゾーン信号設定範囲 
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4．使用＜実践＞

4－1 立上げ方法（標準品）
（アブソリュート仕様につきましては“4-2最初の原点復帰までの手順”を参照してください。）

� コントローラにモータ・ブレーキケーブル、エンコーダケーブルを接続します。

� ＰＩＯコネクタに上位ＰＬＣとの接続を付属のフラットケーブルで行います。

� ２軸以上接続している場合には、ピアノスイッチにより、各種の設定を行います。詳しくは、
各部の名称と機能の欄を参照して下さい。

� コントローラの端子台に主電源（24Ｖ）を供給します。

� ＰＩＯ電源（24Ｖ）を供給します。

� ＰＩＯの一時停止入力をＯＮします。

�　ＲＤＹ、ＲＵＮのＬＥＤが点灯していれば正常です。ＡＬＭが点灯している場合は異常なので、
アラーム一覧表Ｐ59を参照して下さい。

以上の操作で準備完了です。

4－1－1 運転可能状態

� 電源投入と同時にサーボＯＮとなり、運転準備が完了するとＰＩＯの位置決め完了出力がＯＮ
します。

� ＰＩＯのアラーム・非常停止出力と運転状態の関係は下図の様になります。

 

非常停止スイッチ 
が押された時 

アラーム発生時 
かつ 
非常停止スイッチ 
が押された時 

アラーム発生時 
 

アラーム 
 

非常停止 
 

運転可能 
 

運転可能 
 

運転不可 
 

運転不可 
 

運転可能 
 

注意：ＰＩＯ電源を主電源より先に入力した場合、または電源が共通の場合、電源投入後

約１msec以下の間ＰＩＯの出力が不安定な状態になってしまいます。

ＰＩＯへの入力・出力は、電源立上後位置決め完了信号がＯＮしてから行って下さい。
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4－2 最初の原点復帰までの手順（アブソリュート仕様）

4－2－1 立ち上げ方法

�　コントローラにモータブレーキケーブル、エンコーダケーブルを接続します。注1）

� PIOコネクタに上位PLCとの接続を付属のフラットケーブルで行います。

� 2軸以上接続している場合には、ピアノスイッチにより、各種の設定を行います。詳しくは、
“各部の名称と機能”を参照して下さい。

� コントローラ端子台に主電源（24V）を供給します。

�　PIO電源（24V）を供給します。

�　バッテリーを接続します。

�　PIOの一時停止入力をONします。

�　アブソリュートエンコーダ異常検出のアラームが出力します。 注2）

	　アラームリセットをします。（｢4-2-2アラームリセットについて｣参照のこと）


　RDY、RUNのLEDが点灯すれば正常です。ALMが点灯している場合は異常なので、アラーム
一覧表を参照して下さい。

�　原点復帰動作を実行して下さい。（｢4-2-3原点復帰動作について｣参照のこと）

4-2-2 アラームリセットについて（アブソリュート仕様）
非常停止状態で、スタート信号入力後、非常停止解除することによりアラームリセットとなります。

またはオプションのパソコン対応ソフトからアラームリセットを行なう事もできます。

注意1）RCPコントローラアブソリュート仕様にて動作可能なアクチュエータは、アブソリ

ュート用のアクチュエータです。標準のRCPアクチュエータは使用できません。

注意2）最初の電源投入時は必ず、アブソリュートエンコーダ異常検出のアラームが出力し

ています。これは異常ではありません。

 

４msec以上 

アラーム 
 （PIO） 

スタート入力 
 

非常停止 
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4-2-3 原点復帰動作について（アブソリュート仕様）

最初の電源投入時は、原点復帰完了信号OFF状態で立ち上がります。この状態でPIO、ティーチン

グボックスまたはパソコン対応ソフトより原点復帰動作を実行します。

PIOの場合はポジションNo.0を指定してスタートを入力します（ポジション0以外の指令では原点

復帰動作は行われません）。ティーチングボックスの場合はゲンテンフッキを実行します。

ポジションNo.0に0以外のポジションデータが入力されていても、この場合には原点復帰のみを行

います。

原点復帰完了信号は原点復帰動作が完了した時点でONとなり、その時、絶対位置座標は0となりま

す。その後は位置フィードバックの異常が検出されて、絶対位置が破壊されるまで原点復帰完了信

号はONを維持し、電源再投入してもOFFにはなりません。従って、一旦原点位置を教示した後は

電源投入後、原点復帰動作なしで位置決めを行うことができます。

注意：PIOにより指令を与え原点復帰動作を行う場合、ポジションNo.0にアクチュエータ固

有範囲内の速度をもったポジションデータを入力して下さい。データが入力されてい

ない場合、原点復帰は行われません。

：初めてコントローラを使用する場合、もしくはデータ保持時間を越えてコントローラ

の主電源をOFFしていた場合はバッテリーの充電が必要になります。バッテリーへの

充電はコントローラに電源を供給している最中に自動的に行われますので、48時間以

上、主電源を供給したままにして下さい。なお、充電中にパラメータ変更、アクチュ

エータ動作等を行っていても構いません。また、長期間（所定保持時間内）電源を

OFFする場合にも、48時間以上の充電を行って下さい。



38

4－3 電源立上げ後の移動（標準品）
動作使用例）電源立上げ後、原点から150ｍｍの位置へ速度200mm/secで位置決め移動させます。

ポジションデータテーブル（太ワクは入力箇所です。）

No. ポジション 速度 加減速 押し付け 位置決め幅 加速のみMAX

０ 0 100 0.3 ０ 0.1 ０

１ 150 200 0.3 ０ 0.1 ０

ピン№ 区分 信号名

１ Ｐ24 ＋24Ｖ

２ Ｎ ＯＶ

３ スタート

４ 指令ポジション１

５ 入力 指令ポジション２

６ 指令ポジション４

７ 指令ポジション８

８
接続禁止

９

10 入力 一時停止

11

12

13 接続禁止

14

15

16 完了ポジション１

17 完了ポジション２

18
出力

完了ポジション４

19 完了ポジション８

20 位置決め完了

21 原点復帰完了

22 ゾーン

23 アラーム

24 非常停止

25
接続禁止

26

電源投入

一時停止入力ＯＮ

スタート入力ＯＮ

原点復帰開始

原点復帰完了

原点復帰完了出力ＯＮ

ポジション１へ移動開始

ポジション１手前0.1mmで
位置決め完了出力ＯＮ

完了ポジション１を出力

ポジション１へ移動完了

位置決め完了出力ＯＦＦ

スタート入力ＯＦＦ

P

L

C

��

②

�

�

⑦�

�

PIO 参考フロー

RCPコントローラ

�

指令ポジション１を選択入力�

③

④

⑤

⑥

⑦

�

…

※

※位置決め完了ＯＮと完了ポジション出力のタイミ
ングは同時です。

アブソリュート仕様では電源投入後、原点復帰完了がONし、原点復帰を行わずに
直接ポジション1へ移動します。
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位置決め幅 

電源ON

指令ポジション 

スタート 

一時停止 

位置決め完了 

アラーム 

完了ポジション 

※原点復帰完了 

非常停止 

※アクチュエータ移動 

時間 

ポジション１ 

T1
ポジション１ ポジション１ 

注意 

速
度 

T2

電源立上後、運転準備が完了すると位置決め完了出力がONします。

運転準備完了の確認は、必ず位置決め完了出力ONの確認で行って下さい。

電源立上後、完了ポジション出力は全てOFFしています。移動完了後、完了ポジションを出力しま
す。ポジションNo.０に指令移動させた場合、完了ポジションは全てOFFのまま、変わりません。

電源ON後、運転準備が完了すると位置決め完了出力がONします。

一時停止入力をONさせないとアクチュエータは動作しません。

T１：　5msec以上　指令ポジション選択入力からスタート入力ONまでの時間
（但し上位コントローラのスキャンタイムを御考慮下さい。）

T２： 50msec以上　電源ONからアラーム出力ONまでの時間

※アブソリュート仕様では、電源投入後原点復帰完了信号がONし、原点復帰動作は行いません。

注意： スタート信号がONすると位置決め完了出力がOFFします。
スタート信号のOFFは必ず位置完了出力がOFFしたのを確認してから行って下さい。
下記の様にスタート入力がＯＮしたままでは、アクチュエータが移動完了しても位
置決め完了出力はＯＮしません。

 

スタート 

位置決め完了 

アクチュエータ 
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4－4 位置決めモード（２点間往復）
動作使用例）２ヶ所のポジションを往復移動させます。原点から250ｍｍの位置をポジション１、

原点から100ｍｍの位置をポジション２とします。ポジション１への移動速度を
200mm/sec、ポジション２への移動速度を100mm/secとします。

ポジションデータテーブル（太ワクは入力箇所です。）

No. ポジション 速度 加減速 押し付け 位置決め幅 加速のみMAX
０ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊

１ 250 200 0.3 ０ 0.1 ０

２ 100 100 0.3 ０ 0.1 ０

ピン№ 区分 信号名
１ Ｐ24 ＋24Ｖ

２ Ｎ ＯＶ

３ スタート

４ 指令ポジション１

５ 入力 指令ポジション２

６ 指令ポジション４

７ 指令ポジション８

８
接続禁止

９

10 入力 一時停止

11

12

13 接続禁止

14

15

16 完了ポジション１

17 完了ポジション２

18 完了ポジション４

19 完了ポジション８

20 出力 位置決め完了

21 原点復帰完了

22 ゾーン

23 アラーム

24 非常停止

25
接続禁止

26

スタート入力ＯＮ

位置決め完了出力ＯＦＦ

スタート入力ＯＦＦ

指令ポジション２を選択入力

スタート入力ＯＮ

位置決め完了出力ＯＦＦ

ポジション２へ移動開始

ポジション１へ移動開始

ポジション１へ移動完了

位置決め完了出力ＯＮ

完了ポジション１を出力

ポジション２へ移動完了

P

L

C

④�⑩⑧

�

⑥

⑫

PIO 参考フロー
RCPコントローラ

⑦

�

�

③

完了ポジションＯＦＦ

④　

⑤

⑥

⑦

⑧

⑨

完了ポジションＯＦＦ

スタート入力ＯＦＦ⑩

⑪

⑫

位置決め完了出力ＯＮ

完了ポジション２を出力

…

⑨⑤③⑪

指令ポジション１を選択入力

※

※位置決め完了ＯＮと完了ポジション出力のタイミ
ングは同時です。

※
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指令ポジション 

スタート 

位置決め完了 

完了ポジション 

速
度 

アクチュエータ移動 

ポジション１ ポジション２ ポジション１ 

ポジション１ 

ポジション２ 

T1 T1 T1 T1

注意 注意 注意 注意 

時間 

ポジション１ 

T１：５msec以上 指令ポジション選択入力からスタート信号ONまでの時間

（但し上位コントローラのスキャンタイムを御考慮下さい。）

注意： スタート信号がONすると位置決め完了出力がOFFします。

スタート信号のOFFは必ず位置完了出力がOFFしたのを確認してから行って下さい。

下記の様にスタート入力がＯＮしたままでは、アクチュエータが移動完了しても位
置決め完了出力はＯＮしません。

 

スタート 

位置決め完了 

アクチュエータ 
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4－5 押し付けモード
動作使用例）押し付けモードと位置決めモードで往復移動させます。原点から280ｍｍの位置をポ

ジション１、原点から50ｍｍの位置をポジション２とします。
ポジション１へは押し付けモードで移動します（反モータ側方向に突き当て）。最大
押し込み量を２mm、サーボモータの押し付け時の電流制限値を50％とします。
ポジション２へは位置決めモードで移動させます。
ポジション１へは移動速度を200mm/sec、ポジション２への移動速度を100mm/secとします。

ポジションデータテーブル（太ワクは入力箇所です。）

ピン№ 区分 信号名
１ Ｐ24 ＋24Ｖ
２ Ｎ ＯＶ
３ スタート
４ 指令ポジション１
５ 入力 指令ポジション２
６ 指令ポジション４
７ 指令ポジション８
８

接続禁止
９
10 入力 一時停止
11
12
13 接続禁止
14
15
16 完了ポジション１
17 完了ポジション２
18 完了ポジション４
19 完了ポジション８
20 出力 位置決め完了
21 原点復帰完了
22 ゾーン
23 アラーム
24 非常停止
25

接続禁止
26

指令ポジション１を選択入力

スタート入力ＯＮ

指令ポジション２を選択入力

スタート入力ＯＮ

ポジション２へ移動開始

ポジション１へ移動開始

ポジション１を通過後低速で移動

位置決め完了出力ＯＮ

完了ポジション１を出力

ポジション２へ移動完了

P

L

C

④�⑩⑧
�

⑥
⑫

⑨⑤③⑪

PIO 参考フロー

RCPコントローラ

⑦

�

�

位置決め完了出力ＯＦＦ③

スタート入力ＯＦＦ

④
完了ポジションＯＦＦ

⑤

⑥

⑦

⑧

位置決め完了出力ＯＦＦ⑨

完了ポジションＯＦＦ

スタート入力ＯＦＦ⑩

⑪

⑫

ワークを押し付けます。
サーボモータの電流値が上
がり電流制限値に達します。

完了ポジション２を出力

ポジション２手前0.1mmで
位置決め完了出力ＯＮ

No. ポジション 速度 加減速 押し付け 位置決め幅 加速のみMAX
０ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊

１ 280 200 0.3 50 ２ ０

２ 50 100 0.3 ０ 0.1 ０
…

※位置決め完了ＯＮと完了ポジション出力のタイミ
ングは同時です。

※

※
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指令ポジション 

スタート 

位置決め完了 

完了ポジション 

速
度 

アクチュエータ移動 

ポジション１ ポジション２ ポジション１ 

ポジション１ 
ポジション２ 

T1 T1 T1

注意 注意 注意 

ポジション１ 

T１：５msec以上 指令ポジション選択入力からスタート信号ONまでの時間

（但し上位コントローラのスキャンタイムを御考慮下さい。）

注意： スタート信号がONすると位置決め完了出力がOFFします。

スタート信号のOFFは必ず位置完了出力がOFFしたのを確認してから行って下さい。

押し付けが空振りに終わった場合、下記の様に、位置決め完了出力はＯＮしません。

完了ポジションのみ出力します。

指令ポジション 

スタート 

位置決め完了 

完了ポジション 

アクチュエータ移動 

ポジション１ ポジション２ ポジション１ 

ポジション１ 
ポジション２ 

ポジション１ 
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4－6 移動中速度変更動作
動作使用例）移動中、ある地点から速度を遅くさせます。

原点から150ｍｍの位置をポジション１、原点から200ｍｍの位置をポジション２としま
す。最初ポジション１より原点側に位置しています。ポジション２を到達ポジションと
して、ポジション１までの移動速度を200mm/sec、ポジション１からポジション２まで
の移動速度を100mm/secで移動させます。

方法）この場合、ポジション１、ポジション２へと続けて移動させるわけですが、ポジショ
ン１で停止する前に指令ポジション２を選択入力しスタート信号入力を行なう必要が
あります。その為には、ポジション１での位置決め幅を設定して、ポジション１の完
了信号出力直後にポジション２へのスタート信号を入力します。（指令ポジション２
はポジション１への移動中に入力しておきます）

ポジションデータテーブル（太ワクは入力箇所です。）

ピン№ 区分 信号名
１ Ｐ24 ＋24Ｖ
２ Ｎ ＯＶ
３ スタート
４ 指令ポジション１
５ 入力 指令ポジション２
６ 指令ポジション４
７ 指令ポジション８
８

接続禁止
９
10 入力 一時停止
11
12
13 接続禁止
14
15
16 完了ポジション１
17 完了ポジション２
18 完了ポジション４
19 完了ポジション８
20 出力 位置決め完了
21 原点復帰完了
22 ゾーン
23 アラーム
24 非常停止
25

接続禁止
26

指令ポジション１を選択入力

スタート入力ＯＮ

スタート入力ＯＮ

ポジション１へ200mm/sec
で移動開始

完了ポジション１を出力

P

L

C

④�⑩⑧
�

⑦
⑫

⑨⑥③

PIO 参考フロー

RCPコントローラ

⑤

�

�

位置決め完了出力ＯＦＦ③

スタート入力ＯＦＦ④

⑤

⑥

⑦

⑧

位置決め完了出力ＯＦＦ⑨

スタート入力ＯＦＦ⑩

ポジション１手前１mmで
位置決め完了出力ＯＮ

指令ポジション２を選択入力

ポジション２へ100mm/sec
で移動開始

No. ポジション 速度 加減速 押し付け 位置決め幅 加速のみMAX
０ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊

１ 150 200 0.3 ０ １ ０

２ 200 100 0.3 ０ 0.1 ０
…

⑪

ポジション２へ移動完了

⑪

⑫ 完了ポジション２を出力

ポジション２手前0.1mmで
位置決め完了出力ＯＮ

完了ポジションＯＦＦ

完了ポジションＯＦＦ

※位置決め完了ＯＮと完了ポジション出力のタイミ
ングは同時です。

※

※
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指令ポジション 

スタート 

位置決め完了 

完了ポジション 

アクチュエータ移動 

ポジション 
１ ポジション２ 

ポジション１ 

ポジション２ 

T1 T1

注意 注意 

速
度 

T１：５msec以上 指令ポジション選択入力からスタート信号ONまでの時間

（但し上位コントローラのスキャンタイムを御考慮下さい。）

注意：スタート信号がONすると位置決め完了出力がOFFします。

スタート信号のOFFは必ず位置完了出力がOFFしたのを確認してから行って下さい。
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4－7 異なった加速値・減速値での動作
動作使用例）原点から150ｍｍの位置（ポジション１）へ速度200mm/secで位置決め移動させます。

加速度は負荷に合わせた最大加速度、減速度は0.1Ｇで移動させます。

方法）ポジションデータの加速のみMAXに‘１’を入力することにより加速度は負荷に合わ
せた最大加速度になります。

ポジションデータの加減速に‘0.1’を入力することにより減速度は0.1Ｇになります。

ポジションデータテーブル（太ワクは入力箇所です。）

ピン№ 区分 信号名
１ Ｐ24 ＋24Ｖ

２ Ｎ ＯＶ

３ スタート

４ 指令ポジション１

５ 入力 指令ポジション２

６ 指令ポジション４

７ 指令ポジション８

８
接続禁止

９

10 入力 一時停止

11

12

13 接続禁止

14

15

16 完了ポジション１

17 完了ポジション２

18 完了ポジション４

19 完了ポジション８

20 出力 位置決め完了

21 原点復帰完了

22 ゾーン

23 アラーム

24 非常停止

25
接続禁止

26

P

L

C

�④

�

⑥

⑤③

PIO 参考フロー

RCPコントローラ

指令ポジション１を選択入力

スタート入力ＯＮ

ポジション１へ最大加速度
で移動開始

定速度移動（200mm/sec）

減速度0.1Ｇで移動

ポジション１手前0.1mmで
位置決め完了出力ＯＮ

完了ポジション１を出力

ポジション１へ移動完了

�

�

位置決め完了出力ＯＦＦ③

完了ポジションＯＦＦ

スタート入力ＯＦＦ④

⑤

⑥

No. ポジション 速度 加減速 押し付け 位置決め幅 加速のみMAX

０ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊

１ 150 200 0.1 ０ 0.1 １

…

※位置決め完了ＯＮと完了ポジション出力のタイミ
ングは同時です。

※
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指令ポジション 

スタート 

位置決め完了 

完了ポジション 

アクチュエータ移動 

ポジション１ 

ポジション１ 

T1

位置決め幅 

速
度 

T１：５msec以上 指令ポジション選択入力からスタート信号ONまでの時間

（但し上位コントローラのスキャンタイムを御考慮下さい。）

注意： スタート信号がONすると位置決め完了出力がOFFします。

スタート信号のOFFは必ず位置完了出力がOFFしたのを確認してから行って下さい。

下記の様にスタート入力がＯＮしたままでは、アクチュエータが移動完了しても位
置決め完了出力はＯＮしません。

 

スタート 

位置決め完了 

アクチュエータ 
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4－8 一時停止
動作使用例）アクチュエータの移動を途中で一時停止させます。

方法）一時停止入力を使用します。

ピン№ 区分 信号名

１ Ｐ24 ＋24Ｖ

２ Ｎ ＯＶ

３ スタート

４ 指令ポジション１

５ 入力 指令ポジション２

６ 指令ポジション４

７ 指令ポジション８

８
接続禁止

９

10 入力 一時停止

11

12

13 接続禁止

14

15

16 完了ポジション１

17 完了ポジション２

18
出力

完了ポジション４

19 完了ポジション８

20 位置決め完了

21 原点復帰完了

22 ゾーン

23 アラーム

24 非常停止

25
接続禁止

26

任意の指令ポジションを
選択入力

スタート入力ＯＮ

位置決め完了出力ＯＮ

完了ポジションを出力

任意のポジションへ移動完了

P

L

C

�④

�

⑦③

⑧

PIO 参考フロー

RCPコントローラ

�

�

位置決め完了出力ＯＦＦ③

完了ポジションＯＦＦ

スタート入力ＯＦＦ④

⑥

⑧

⑦

⑥⑤

任意のポジションへ移動開始

一時停止入力ＯＦＦ
（減速停止します）

一時停止入力ＯＮ
（移動開始）

⑤

※

※位置決め完了ＯＮと完了ポジション出力のタイミ
ングは同時です。
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指令ポジション 

スタート 

位置決め完了 

完了ポジション 

アクチュエータ移動 

T1

注意 

一時停止 

速
度 

T１：５msec以上 指令ポジション選択入力からスタート信号ONまでの時間

（但し上位コントローラのスキャンタイムを御考慮下さい。）

注意：スタート信号がONすると位置決め完了出力がOFFします。

スタート信号のOFFは必ず位置完了出力がOFFしたのを確認してから行って下さい。
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4－9 ゾーン信号出力
動作使用例）移動中、原点からの距離が40ｍｍから120ｍｍまでの領域でゾーン信号を出力します。

(40mm≦ゾーン信号出力≦120mm)

方法）ゾーン信号出力の領域はパラメータのゾーン境界値＋・ゾーン境界値－で設定します。

と入力しておきます。

ピン№ 区分 信号名

１ Ｐ24 ＋24Ｖ

２ Ｎ ＯＶ

３ スタート

４ 指令ポジション１

５ 入力 指令ポジション２

６ 指令ポジション４

７ 指令ポジション８

８
接続禁止

９

10 入力 一時停止

11

12

13 接続禁止

14

15

16 完了ポジション１

17 完了ポジション２

18
出力

完了ポジション４

19 完了ポジション８

20 位置決め完了

21 原点復帰完了

22 ゾーン

23 アラーム

24 非常停止

25
接続禁止

26

任意の指令ポジションを
選択入力

スタート入力ＯＮ

位置決め完了出力ＯＮ

完了ポジションを出力

任意のポジションへ移動完了

P

L

C

�④

�

③⑦

⑧

PIO 参考フロー

RCPコントローラ

�

�

位置決め完了出力ＯＦＦ③

完了ポジションＯＦＦ

スタート入力ＯＦＦ④

⑥

⑧

⑦
⑥⑤

任意のポジションへ移動開始

領域内に入ります
ゾーン出力ＯＮ

領域内から出て行きます
ゾーン出力ＯＦＦ

⑤

ゾーン境界値＋ 120

ゾーン境界値－ 40

※位置決め完了ＯＮと完了ポジション出力のタイミ
ングは同時です。

※
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指令ポジション 

スタート 

位置決め完了 

完了ポジション 

アクチュエータ移動 

注意 

ゾーン 

T1

速
度 

T１：５msec以上 指令ポジション選択入力からスタート信号ONまでの時間

（但し上位コントローラのスキャンタイムを御考慮下さい。）

注意：スタート信号がONすると位置決め完了出力がOFFします。

スタート信号のOFFは必ず位置完了出力がOFFしたのを確認してから行って下さい。

ゾーン 

120

120以上でゾーン出力 

ゾーン 

40

40以下でゾーン出力 

他のゾーン出力例）

ゾーン境界値＋ 最大ストローク長

ゾーン境界値－ 120

ゾーン境界値＋ 40

ゾーン境界値－ ０
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4－10 原点への移動
動作使用例）ＰＩＯを使用して、原点復帰のみを行なうことはできません。

方法）原点からの距離０のポイントデータを作成してそこへ移動動作させる方法になります。
ポジション０に原点のデータを入力します。原点に戻る場合には、ポジション０へ移
動させます。

ポジションデータテーブル（太ワクは入力箇所です。）

ピン№ 区分 信号名

１ Ｐ24 ＋24Ｖ

２ Ｎ ＯＶ

３ スタート

４ 指令ポジション１

５ 入力 指令ポジション２

６ 指令ポジション４

７ 指令ポジション８

８
接続禁止

９

10 入力 一時停止

11

12

13 接続禁止

14

15

16 完了ポジション１

17 完了ポジション２

18
出力

完了ポジション４

19 完了ポジション８

20 位置決め完了

21 原点復帰完了

22 ゾーン

23 アラーム

24 非常停止

25
接続禁止

26

任意の指令ポジションを
選択入力（指令ポジション
１,２,４,８全てOFF）

スタート入力ＯＮ

ポジション０へ移動完了

P

L

C

�④

�

�⑤

PIO 参考フロー

RCPコントローラ

�

�

位置決め完了出力ＯＦＦ③

完了ポジションＯＦＦ

スタート入力ＯＦＦ④

ポジション０(原点)への
移動開始

ポジション０手前0.1mmで
位置決め完了出力ＯＮ

⑤

No. ポジション 速度 加減速 押し付け 位置決め幅 加速のみMAX

０ ０ 100 0.3 ０ 0.1 ０

１ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊

…



53

 
指令ポジション 

スタート 

位置決め完了 

完了ポジション 

アクチュエータ移動 

指令ポジション１,２,４,８は全て 
OFFにします。 

完了ポジション１,２,４,８は全て 
OFFになります。 

ポジション０ 

注意 

T1

速
度 

ポジション０に必ずしも原点からの距離０のデータを入力する必要はありません。

本使用例はポジション０に原点からの距離０のデータを入力しましたが、当然ポジション１～15に
も原点からの距離０のデータが入力できます。

T１：５msec以上 指令ポジション選択入力からスタート信号ONまでの時間

（但し上位コントローラのスキャンタイムを御考慮下さい。）

注意： スタート信号がONすると位置決め完了出力がOFFします。

スタート信号のOFFは必ず位置完了出力がOFFしたのを確認してから行って下さい。

下記の様にスタート入力がＯＮしたままでは、アクチュエータが移動完了しても位
置決め完了出力はＯＮしません。

 

スタート 

位置決め完了 

アクチュエータ 
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4－11 相対座標指定によるピッチ送り
動作使用例）原点から30ｍｍの位置へ移動し、そこから10mmピッチでアクチュエータを移動させ

ます。原点から30ｍｍの位置への移動速度を100mm/sec、10ｍｍピッチで送りの速度
を20ｍｍ/secとします。

ポジションデータテーブル（太ワクは入力箇所です。）

No. ポジション 速度 加減速 押し付け 位置決め幅 加速のみMAX
０ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊ ＊

１ 30 100 0.3 ０ 0.1 ０

２ 10 20 0.3 ０ 0.1 ０

ピン№ 区分 信号名
１ Ｐ24 ＋24Ｖ

２ Ｎ ＯＶ

３ スタート

４ 指令ポジション１

５ 入力 指令ポジション２

６ 指令ポジション４

７ 指令ポジション８

８
接続禁止

９

10 入力 一時停止

11

12

13 接続禁止

14

15

16 完了ポジション１

17 完了ポジション２

18 完了ポジション４

19 完了ポジション８

20 出力 位置決め完了

21 原点復帰完了

22 ゾーン

23 アラーム

24 非常停止

25
接続禁止

26

指令ポジション１を選択入力

スタート入力ＯＮ

位置決め完了出力ＯＦＦ

スタート入力ＯＦＦ

指令ポジション２を選択入力

スタート入力ＯＮ

位置決め完了出力ＯＦＦ

現在位置よりプラス10mmの位置へ移動開始

ポジション１へ移動開始

ポジション１へ移動完了

位置決め完了出力ＯＮ

完了ポジション１を出力

プラス10mmの位置へ移動完了

P

L

C

④�⑩⑧

�

⑥

⑫

PIO 参考フロー

RCPコントローラ

⑦

�

�

③

完了ポジションＯＦＦ

④

⑤

⑥

⑦

⑧

⑨

完了ポジションＯＦＦ

スタート入力ＯＦＦ⑩

⑪

⑫

位置決め完了出力ＯＮ

完了ポジション２を出力

…

⑨⑤③⑪

＝

※位置決め完了ＯＮと完了ポジション出力のタイミ
ングは同時です。

※

※



55

指令ポジション 

スタート 

位置決め完了 

完了ポジション 

速
度 

アクチュエータ移動 

ポジション１ ポジション２ 

ポジション１ ポジション２ 

T1 T1

注１ 

注２ 

時間 

原点からの距離 

30 40 50 60 70

ポジション２ 

T１：５msec以上 指令ポジション選択入力からスタート信号ONまでの時間

（但し上位コントローラのスキャンタイムを御考慮下さい。）

注１：スタート信号がONすると位置決め完了出力がOFFします。

スタート信号のOFFは必ず位置完了出力がOFFしたのを確認してから行って下さい。

下記の様にスタート入力がONしたままでは、アクチュエータが移動完了しても位置
決め完了出力はONしません。

注２：相対移動を続けて行ってソフトリミットを超えた場合には位置決め完了信号は出力さ
れません。またアラーム出力も変化しません。充分な時間でタイムアウトチェック処
理を行って下さい。

 

スタート 

位置決め完了 

アクチュエータ 
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4－12 相対座標指定の注意点
� 位置決め動作時の注意点

位置決め動作中に相対座標のポジションNoを選択入力しスタート入力を行うと、最初のポジ
ションに相対移動量を加えた位置へ移動します。（相対移動量がマイナスの場合には最初のポ
ジションから減じた位置へ移動します。）

例）ポジション１へ移動中にポジション２のスタート入力を行うと、原点から40mmの位置に
行きます。

また、位置決め動作中に相対座標のポジションNoへのスタート入力を複数回行うと、最初の
ポジションに‘相対移動量×回数’を加えた位置へ移動します。

例）ポジション１へ移動中にポジション２のスタート入力を２回行うと、原点から50mmの位
置に行きます。

� 押付け動作時の注意点

押付けモードで移動中に相対座標のポジションNoを選択入力しスタート入力を行うと、入力
した時点から相対移動量を加えた位置へ移動します。その為、終点位置が一定しません。

指令ポジション 

スタート 

位置決め完了 

完了ポジション 

速
度 

アクチュエータ移動 

ポジション１ ポジション２ 

ポジション２ 

距離 
原点からの位置：40

No. ポジション ソクド

０ ＊ ＊

１ 30 100

２ 10 100
…
…

…
…

…
…

指令ポジション 

スタート 

位置決め完了 

完了ポジション 

速
度 

アクチュエータ移動 

ポジション１ ポジション２ 

ポジション２ 

距離 
原点からの位置：50

＝
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例）押し付けモードのポジション１へ移動中にポジション２のスタート入力を行うと、入力し
た時点から10mmの位置に行きます。

� 相対移動を続けて行った場合の累積誤差について

ポジションデータは最小分解能の倍数でしか認識されません。最小分解能はリードとエンコー
ダパルス数で規定されます。その為、ポジションに入力した値と実際にアクチュエータの移動
量との間には誤差が生じる場合があります。相対移動を続けて行った場合、この誤差が累積さ
れてしまいます。

各アクチュエータのタイプごとの最大誤差幅を下記に示します。

例）ＲＣＰ－ＳＭ－Ｈタイプで相対移動を10回続けて行った場合、最大で0.025×10＝0.25mm
の誤差が最終位置に対して発生する場合もあります。

この累積誤差を解消する為に、誤差許容値を超える前に一旦絶対値座標指令を行い累積誤差を
解消する必要があります。

� ボールネジ精度

ＲＣＰに使用していますボールネジの精度はＪＩＳ規格Ｃ10です。

指令ポジション 

スタート 

位置決め完了 

完了ポジション 

速
度 

アクチュエータ移動 

ポジション１ ポジション２ 

ポジション２ 

距離 
10 mm

ＲＣ型式 速度タイプ リード mm 最大誤差幅 mm
RCP －S5 L 3 0.00375

－S6 M 6 0.0075
－SS(R) H 12 0.015

RCP －SM L 5 0.00625
－SMR M 10 0.0125

H 20 0.025
RCP －RSA －RSW －RSI L 2.5 0.003125

－RSIW －RSGB －RSGS M 5 0.00625
－RSGD H 10 0.0125

RCP －RMA －RMW －RMI L 4 0.005
－RMIW －RMGB －RMGS M 8 0.01
－RMGD H 16 0.02

No. ポジション ソクド

０ ＊ ＊

１ 50 100

２ 10 100
…
…

…
…

…
…

＝
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コントローラに設定するソフトリミット

有　効　領　域

原点復帰後のジョグ・インチング可動範囲

ゾーン境界値＋側(mm) ゾーン出力領域の最大値

ゾーン境界値－側(mm) ゾーン出力領域の最小値

ソフトリミット＋側(mm) プラス方向のソフトリミット値の設定をします。

ソフトリミット－側(mm) マイナス方向のソフトリミット値の設定をします。

原点復帰方向（0：逆 1：正) 原点復帰方向の設定

押付け停止判定時間(msec) 押付けモード時に電流制限値に達し、維持した時間がここで設定
した値を経過した場合、位置決め完了出力がＯＮします。

サーボゲイン番号 サーボゲイン番号を設定します。

速度初期値(mm/sec) ポジションデータテーブルの速度初期値

加減速初期値(Ｇ) ポジションデータテーブルの加減速初期値

位置決め幅初期値(mm) ポジションデータテーブルの位置決め幅初期値

加速のみＭＡＸ初期値 ポジションデータテーブルの加速のみＭＡＸ初期化

位置決め停止時電流制限値(％) 位置決め動作後の停止時保持力を決定します。

原点復帰時電流制限値(％) 原点復帰動作におけるメカエンド突き当て時の電流制限値を設定します。

垂直設置・モータ上側での使用時、負荷によって原点復帰動作途中、

正規位置まで戻る前に原点復帰完了とみなしていまう場合があります。

その場合に値を変更して下さい。

5．パラメータ一覧

※：お客様にて値を変更される場合は弊社までご連絡下さい。

・お客様にてソフトリミットを変更される場合は、有効領域の外側に0.3mm広げた値を設定して下
さい。

例）有効領域を０mm～80mmに設定したい場合
ソフトリミット＋側 80.3
ソフトリミット－側－0.3

約0.3mm

0 8 0
約0.1mm

約0.3mm

約0.1mm

※

※

初期設定値 変更値

25

35 75

50
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6．アラーム一覧

アラーム発生時には、コントローラＬＥＤ表示のＡＬＭが点灯します。
アラーム内容は、ＰＩＯのアラーム出力と完了ポジション出力の組合せでわかります。

アラーム一覧
○＝オン　●＝オフ

完了ポジションＮｏ
アラーム ８ ４ ２ １ アラーム内容

○ 正常
● ● ○ ○ ● 不揮発性メモリデータ設定不良
● ● ○ ○ ○ 原点復帰動作及びモータ励磁相信号検出動作に関するアラーム
● ○ ● ● ● サーボ系の異常に関するアラーム
● ○ ● ○ ● その他の電力変換部の異常に関するアラーム
● ○ ○ ● ○ エンコーダ断線、アブソリュートエンコーダ異常
● ○ ○ ○ ○ 不揮発性メモリデータ破壊

①アラームからの復帰は電源再投入にて行います。
②電源再投入にてアラームが解除できない場合はコントローラの故障やエンコーダケーブル断線
の可能性が有ります。

※ティーチングボックス、パソコン対応ソフトにて表示されるアラームコードです。

これらのアラームコード以外の内容が発生しても、ＰＩＯの完了ポジションは出力されません。

アブソリュートエンコーダ異常について

アブソリュート仕様固有のアラームです。（アラームコード0EE）
下記の何れかの異常を検出した場合にアラームを出力します。
１）バッテリー電圧低下
２）バッテリーバックアップ時のアクチュエータ移動（18ページワク内参照）
３）絶対位置データ異常（ノイズ等の原因）
４）エンコーダケーブル断線
いずれの場合も、原因を解消した後に、アラームリセットを行い、（36ページ参照）原点復帰をや
り直す必要があります。

注意：パラメータ変更を行った後はコントローラの電源を再投入して下さい。

非常停止スイッチやＰＯＲＴスイッチをＯＦＦ・ＯＮしただけではパラメータは書き
替わりますが有効にならないものがあります。

・原点復帰方向を変更された場合、入力済のポジションデータは全てクリアされます。必要に応じ
てデータの記録を行って下さい。
・ロッド型アクチュエータ（ＲＳＡ・ＲＭＡタイプ）は原点復帰方向逆はできません。
・折り返し型アクチュエータ（ＳＳＲ・ＳＭＲタイプ）は原点復帰方向の設定が反対になります。
（０：正　１：逆）

アラーム
コード※

0B0, 0B1
0B8～0BE
0C0, 0C1
0D0, 0D1
0E8,0EC,0EE
0F8
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ティーチングボックス、パソコン対応ソフトを使用している場合には、下図に示すより細分化され
たコード表示がされます。（下図一覧表のエラー名称はティーチングボックスでの表示です。）

アラームコード及び対処方法一覧

コード エ　ラ　ー　名　称 対　　処　　方　　法
05A ジュシンオーバーラン 通信異常。ノイズ・SIO主局・従局競合を確認して下さい。

05B ジュシンフレーミングエラー 通信異常。ケーブルショート・ノイズ・SIO主局・従局

競合を確認して下さい。

05D ヘッダエラー 通信異常。ノイズ・SIO主局・従局競合を確認して下さい。

05E デリミタエラー 通信異常。ノイズ・SIO主局・従局競合を確認して下さい。

07F BCCエラー 通信異常。ノイズ・SIO主局・従局競合を確認して下さい。

061 FNCCHR,Wアドレスエラー 不正データコマンド拒絶。別置型コントローラにSIO

（TB含む）で軸No.割付時も発生します。（割付はSWです。）

062 １オペランドエラー 不正データコマンド拒絶。（コントローラタイプに許され

ない操作の可能性もあります。）

063 ２オペランドエラー 不正データコマンド拒絶。（コントローラタイプに許され

ない操作の可能性もあります。）別置型コントローラの場

合、SW7-ON, SW8-OFFのコントローラに対して、200rpm

を超える回転数で初期化されている可能性もあります。

064 ３オペランドエラー 不正データコマンド拒絶。（コントローラタイプに許され

ない操作の可能性もあります。）

067 BCCエラー 不正データコマンド拒絶。BCCに、0から9、AからF以外

のキャラクタが含まれています。

070 RUN-OFF,イドウシレイ 実行条件不一致コマンド拒絶。外部PIO指令結果の可能

性があります。

071 ゲンテンミカンジ、PTP 実行条件不一致コマンド拒絶。外部PIO指令結果の可能

性があります。

073 サーボONジ、エラーリセット 実行条件不一致コマンド拒絶。外部PIO指令結果の可能

性があります。

074 レイジサーチジ、ドウサ 実行条件不一致コマンド拒絶。外部PIO指令結果の可能

性があります。

075 ゲンテンチュウ、ドウサシレイ 実行条件不一致コマンド拒絶。外部PIO指令結果の可能

性があります。

0B0 バンク30エラー（パラ） コントローラ電源再投入で解消しない時は、共通パラメ

ータ編集又は、コントローラ初期化必要です。

注意：ＳＩＯにてホストを接続される場合には「ロボシリンダー通信プロトコル仕様書」の
エラーコード一覧表を必ず参照して下さい。
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0B1 バンク31エラー（ポイント） コントローラ電源再投入で解消しない時は、共通パラメ

ータ・ポイントデータ編集又は、コントローラ初期化必

要です。別置型コントローラの場合、SW5-ON, SW6-OFF

のコントローラに対して、200rpmを超える回転数で初期

化されている可能性もあります。

0B8 レイジケンシュツエラー１ 自重・外力等の負荷条件に問題無ければ、モーター・エ

ンコーダ配線を確認して下さい。

0B9 レイジケンシュツエラー２ 自重・外力等の負荷条件に問題無ければ、モーター・エ

ンコーダ配線を確認して下さい。

0BB ORG-サーチCエラー Z相検出不能です。エンコーダ・ケーブルを確認して下さい。

0BC ORG-サーチA,Bエラー A・B相位相関係が異常です。エンコーダ・ケーブルを確

認して下さい。

0BD ORG-サーチマエソクドエラー 原点復帰開始時、既に、規定速度以上で動作しています。

0BE ゲンテンフッキタイムアウト モータとアクチュエータの物理的接続を確認して下さい。
実動作していない可能性があります。

0C0 ソクドカダイ 負荷を軽減するか、加減速度を小さくして下さい。

0C1 サーボエラー 負荷を軽減するか、加減速度を小さくして下さい。

0D0 シュデンゲンカダイ 主電源電圧を確認して下さい。

0D1 カイセイデンリョクカダイ 負荷を軽減するか、加減速度を小さくして下さい。

0E8 A,Bソウダンセン エンコーダ・ケーブルを確認して下さい。

0E9 Aソウダンセン エンコーダ・ケーブルを確認して下さい。

0EA Bソウダンセン エンコーダ・ケーブルを確認して下さい。

0EB Cソウダンセン エンコーダ・ケーブルを確認して下さい。

0EC PSソウダンセン エンコーダ・ケーブルを確認して下さい。

0EE ABSエラー2 アラームリセットを行って下さい。（36ページ参照）

解消しない時はエンコーダケーブルの確認、バッテリー

の充電または交換を行って下さい。

0F8 フキハツメモリハカイ コントローラの初期化が必要です。

0F9 PLD異常 基板に実装されているPLDの動作不良です。

101 オーバーランエラー（S） ボーレート・SIO主局・従局競合を確認して下さい。（ア

ップデート時）

102 フレーミングエラー（S） ボーレート・ケーブルショートノイズ・SIO主局・従局

競合を確認して下さい。（アップデート時）

104 SCI R-QUE OV（S） 外部より過剰なデータを受信しています。（アップデート

時）

105 SCI S-QUE OV（S） SCI送信QUEオーバーフロー（アップデート時）

106 Termi R-BF OV（S） 外部より過剰なデータを受信しています。（アップデート

時）

10A モトローラSサムエラー アップデートプログラムファイルが異常です。（アップデ

ート時）

10B モトローラSレコードエラー アップデートプログラムファイルが異常です。（アップデ

ート時）
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10C モトローラSアドレスエラー アップデートプログラムファイルが異常です。（アップデ

ート時）

10D モトローラSファイルネームエラー アップデートプログラムファイルが異常です。（アップデ

ート時）

10E タイミングリミット（W）（S） TB-CPU基板フラッシュROMアドレス設定DIP-SWを確認

して下さい。（アップデート時）

10F タイミングリミット（E）（S） TB-CPU基板フラッシュROMアドレス設定DIP-SWを確認

して下さい。（アップデート時）

111 タイミングリミット（P）（S） TB-CPU基板フラッシュROMアドレス設定DIP-SWを確認

して下さい。（アップデート時）

112 ニュウリョクデータエラー 入力値が不正です。許容されるデータを入力して下さい。

113 ニュウリョクカショウエラー 入力値が過小です。許容されるデータを入力して下さい。

114 ニュウリョクカダイエラー 入力値が過大です。許容されるデータを入力して下さい。

115 ゲンテンフッキミカンリョウ 原点復帰未完了状態では許されない操作をしています。

先に原点復帰を行って下さい。

116 ラストポジションデータアリ ポジション追加時は、最終ポジションデータをクリア又
は削除してから行って下さい。

117 イドウデータナシ 移動すべきポジションデータがありません。有効なポジ

ションデータを指定して下さい。

118 ヒセツゾクジクセンタク 非接続軸を選択しています。（エラーではありません。）

119 TBパラカイスウオーバー アップデート後のTB内部パラメータ変更許容回数を超え

ています。

11A フラッシュベリファイエラー:S TB-CPU基板フラッシュROMアドレス設定DIP-SWを確認

して下さい。

11B フラッシュACKタイムアウト:S TB-CPU基板フラッシュROMアドレス設定DIP-SWを確認

して下さい。

11C フラッシュベリファイエラー:M TB-CPU基板フラッシュROMアドレス設定DIP-SWを確認

して下さい。

11D フラッシュACKタイムアウト:M TB-CPU基板フラッシュROMアドレス設定DIP-SWを確認

して下さい。

11E ペアデータフセイゴウエラー 対となるデータの大小関係に注意しながら入力して下さい。

11F ゼッタイチカショウエラー 入力値の絶対値が過小です。許容されるデータを入力し

て下さい。

120 ショキカファクタエラー コントローラ初期化時のファクタ入力データが異常です。

許容されるデータを入力して下さい。

121 オシツケサーチエンドオーバー 押し付け最終到達位置がストロークオーバーです。

ポジションまたは位置決め幅を修正して下さい。

122 ワリツケジ、フクスウジクセツゾク 軸No.割付は必ず、１軸のみ接続状態で行って下さい。

180 ジクNo.ヘンコウ OK （エラーではありません。）

181 コントローラショキカ OK （エラーではありません。）

182 ゲンテンヘンコウオールクリア （エラーではありません。）

201 ヒジョウテイシ （エラーではありません。）
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20A ドウサジ､サーボOFF 動作中にサーボOFFされました。

20C ドウサジ､CSTR-ON 動作中にスタート-ONされました。

20D ドウサジ､STP-OFF 動作中にSTP-OFFされました。

20E ソフトリミットオーバー ティーチングBOXで動作中にソフトリミットオーバーを

検出しました。

20F オシツケカラブリケンシュツ ティーチングBOXで動作中に押付空振を検出しました。

301 オーバーランエラー（M） ノイズ・SIO主局・従局競合を確認して下さい。

302 フレーミングエラー（M） ケーブルショート・ノイズ・SIO主局・従局競合を確認して

下さい。

304 SCI R-QUE OV（M） 外部より過剰なデータを受信しています。

305 SCI S-QUE OV（M） SCI送信QUEオーバーフロー（主局モード時）

306 Terrmi R-BF OV（M） 外部より過剰なデータを受信しています。

307 メモリコマンドキョゼツ コントローラからコマンドを拒絶されました。原因究明

の為、TB電源OFF前に全エラーリストを記録して下さ

い。

308 レスポンスタイムアウト（M） ケーブル・コントローラ電源・SIO主局・従局競合を確

認して下さい。

309 Termiライトアドレスエラー Termiライトアドレス不確定エラー。

30A パケット R-QUE OV 外部より過剰なデータを受信しています。

30B パケット S-QUE OV パケット送信QUEオーバーフロウ

30C セツゾクジクナシエラー ケーブル・コントローラ電源・SIO主局・従局競合を確

認して下さい。
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*付録

「安全に関する規則等」

産業用ロボットの安全に関するJIS規格として、「産業用ロボットの安全通則」（JIS B8433）が
1983年3月1日に制定され、一方労働省は同年7月1日から「労働安全衛生規則」の一部を改正して
産業用ロボットの定義や安全対策等に関する規則を施行しています。ここでは、参考として「労働
安全衛生規則」の中から、産業用ロボットの安全対策としてとりわけ重要だと思われる規則につい
て紹介します。

●特別教育（第36条第31号、第32号）

第36条

第31号 マニピュレータ及び記憶装置（可変シーケンス制御装置及び固定シーケンス制御装置を
含む。以下この号において同じ。）を有し、記憶装置の情報に基づきマニピュレータの伸縮、屈
伸、上下移動、左右移動若しくは旋回の動作又はこれらの複合動作を自動的に行うことができ
る機械（研究開発中のものその他労働大臣が定めるものを除く。以下「産業用ロボット」とい
う。）の可動範囲（記憶装置の情報に基づきマニピュレータその他の産業用ロボットの各部の動
くことができる最大の範囲という。以下同じ。）内において当該産業用ロボットについて行うマ
ニピュレータの動作の順序、位置若しくは速度の設定、変更若しくは確認（以下「教示等」と
いう。）（産業用ロボットの駆動源を遮断して行うものを除く。以下この号において同じ。）又は
産業用ロボットの可動範囲内において当該産業用ロボットについて教示等を行う労働者と共同
して当該産業用ロボットの可動範囲外において行う当該教示等に係る機器の操作の業務

第32号 産業用ロボットの可動範囲内において行う当該産業用ロボットの検査、修理若しくは調
整（教示等に該当するものを除く。）若しくはこれらの結果の確認（以下この号において「検査
等」という。）（産業用ロボットの運転中に行うものに限る。以下この号において同じ。）又は産
業用ロボットの可動範囲内において当該産業用ロボットの検査等を行う労働者と共同して当該
産業用ロボットの可動範囲外において行う当該検査等に係る機器の操作の業務

●自動運転中の危険防止

第150条の4 事業者は、産業用ロボットを運転する場合（教示等のために産業用ロボットを運転
する場合及び産業用ロボットの運転中に次条に規定する作業を行わなければならない場合にお
いて産業用ロボットを運転するときを除く。）において、当該産業用ロボットに接触することに
より労働者に危険が生ずるおそれのあるときは、さく又は囲いを設ける等当該危険を防止する
ために必要な措置を講じなければならない。

付　録
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●教示等における安全確保

第150条の3 事業者は、産業用ロボットの可動範囲内において当該産業用ロボットについて教示
等の作業を行うときは、当該産業用ロボットの不意の作動による危険又は当該産業用ロボット
の誤操作による危険を防止するため、次の措置を講じなければならない。ただし、第1号及び第
2号の措置については、産業用ロボットの駆動源を遮断して作業を行うときは、この限りでない。

1 次の事項について規定を定め、これにより作業を行わせること。
イ　産業用ロボットの操作の方法及び手順
ロ　作業中のマニュピュレータの速度
ハ　複数の労働者に作業を行わせる場合における合図の方法
ニ　異常時における措置
ホ　異常時に産業用ロボットの運転を停止した後、これを再起動させるときの措置
ヘ　その他産業用ロボットの不意の作動による危険又は産業用ロボットの誤操作による危険を防
止するために必要な措置

2 作業に従事している労働者又は当該労働者を監視する者が異常時に直ちに産業用ロボットの運
転を停止することができるようにするための措置を講ずること。

3 作業を行っている間産業用ロボットの起動スイッチ等に作業中である旨を表示する等作業に従
事している労働者以外の者が当該起動スイッチ等を操作することを防止するための措置を講ずる
こと。

●検査等の作業時の安全確保

第150条の5 事業者は、産業用ロボットの可動範囲内において当該産業用ロボットの検査、修理、
調整（教示等に該当するものを除く。）、掃除若しくは給油又はこれらの結果の確認の作業を行
うときは、当該産業用ロボットの運転を停止するとともに、当該作業を行っている間当該産業
用ロボットの起動スイッチに錠をかけ、当該産業用ロボットの起動スイッチに作業中である旨
を表示する等当該作業に従事している労働者以外の者が産業用ロボットの当該起動スイッチを
操作することを防止するための措置を講じなければならない。ただし、産業用ロボットの運転
中に作業を行わなければならない場合において、当該産業用ロボットの不意の作動による危険
又は当該産業用ロボットの誤操作による危険を防止するため、次の措置を講じたときは、この
限りでない。

1 次の事項について規定を定め、これにより作業を行わせること。

イ　産業用ロボットの操作の方法及び手順
ロ　複数の労働者に作業を行わせる場合における合図の方法
ハ　異常時における措置
ニ　異常時に産業用ロボットの運転を停止した後、これを再起動させるときの措置
ホ　その他産業用ロボットの不意の作動による危険又は産業用ロボットの誤操作による危険を防
止するために必要な措置

付　録
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2 作業に従事している労働者又は当該労働者を監視する者が異常時に直ちに産業用ロボットの運
転を停止することができるようにするための措置を講ずること。

3 作業を行っている間産業用ロボットの運転状態を切り替えるためのスイッチ等に作業中である
旨を表示する等作業に従事している労働者以外の者が当該スイッチ等を操作することを防止する
ための措置を講ずること。

●点検

第151条　事業者は、産業用ロボットの可動範囲内において当該産業用ロボットについて教示等
（産業用ロボットの駆動源を遮断して行うものを除く。）の作業を行うときは、その作業を開始
する前に、次の事項について点検し、異常を認めたときは、直ちに補修その他必要な措置を講
じなければならない。

1 外部電線の被覆又は外装の損傷の有無
2 マニピュレータの作動の異常の有無
3 制動装置及び非常停止装置の機能

以上、示した中で労働安全規則「特別教育（第36条第31号）」に産業用ロボットの定義として、

「マニピュレータ及び記憶装置（可変シーケンス制御装置及び固定シーケンス制御装置を含む。以
下この号において同じ。）を有し、記憶装置の情報に基づきマニピュレータの伸縮、屈伸、上下
移動、左右移動若しくは旋回の動作又はこれらの複合動作を自動的に行うことが出来る機械（研
究開発中のものその他労働大臣が定めるものを除く。以下「産業用ロボット」という。）」

とあるが、文中下線部の労働大臣の適用外仕様（産業用ロボットとは看做されないもの）は次の通
り。

(1) 定格出力（駆動用原動機が複数の場合はそのうちの最大のもの）が80ワット以下の駆動用原動
機をもつ機械

(2) 固定シーケンスで伸縮、上下移動、左右移動、又は、旋回の動作の内、何れかの１つの動作の
単調な繰り返しを行う機械

(3) 円筒座標形の機械の旋回軸を中心として、半径300mm以下の動作範囲のもの
(4) 極座標形の機械の旋回軸の中心から半径300mmの球内面に作動範囲のあるもの
(5) 直交座標形でマニピュレータの先端移動量が何れの方向にも300mm以下の移動量をもつもの
(6) 直交座標形で左右方向の移動量が300mm以下の場合で、上下方向の移動量が100mm以下のもの
(7) 円筒、極直交の何れの２つ以上組み合わされたものについては(3)～(5)に規定する要件に全て適
合できるもの

(8) マニピュレータの先端部が単調な直線運動の繰り返しを行うもの

付　録
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原点復帰要求

位置決め完了

ポジション１
位置決め
開始要求

Ｇ

Ｇ

Ｉ

Ｉ

Ｆ

（完了ポジションデコード回路）

（ポジション１位置決め回路：ポジション１を原点とした場合です。）

ポジションの数だけ作成します。

完了ポジションコード

ＰＭ１ ＰＭ２ ＰＭ４ ＰＭ８

ＰＭ１ ＰＭ２ ＰＭ４ ＰＭ８

ＰＭ１ ＰＭ２ ＰＭ４ ＰＭ８

ＰＭ１ ＰＭ２ ＰＭ４ ＰＭ８

原点復帰要求

１回の位置決めに１回のスタート信号となるように位置決め開始
要求信号をパルス化します。

次位置決め
スタート
補助信号

指令したポジションへの位置決め完了を確認します。

RCP位置決めシーケンスの基本例
RCPの位置決めシーケンス作成のための基本シーケンス例です。

は、ＲＣＰコントローラのＰＩＯ信号です。

Timer １ＰＭ１ ＰＭ２ ＰＭ４ ＰＭ８
完了ポジション１

完了ポジション読取待ち

（PLCのス
キャンタイ
ム以上が必
要です。）

Ａ

完了ポジション２

ポジション１（原点）
スタート確認Ｋ

完了ポジション３

完了ポジション４

完了ポジション５

ポジション１（原点）
位置決めスタート補助Ｊ

原点復帰スタートパルスＦ

ポジション１（原点）
位置決めスタートパルスＨ

ポジション１
位置決め
開始要求 ポジション１（原点）

位置決めスタートパルス補助Ｉ

原点復帰スタートパルス補助Ｇ

Ｈ

ＰＦＩＮ　 ＺＦＩＮ

ＰＦＩＮ

原点復帰完了
ＫＦ

Ｊ

Ｊ

Ｋ

Ｋ Ａ ポジション１（原点）
位置決め完了Ｌ

Ｌ

Ｌ

（Ｅ） Ｈ

現在の位置
決め完了ポ
ジション

（O）

Ｂ

Ｃ

Ｄ

Ｅ

ＰＦＩＮ
Timer１

Timer １

Timer １

Timer １

Timer １
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他のポジ
ションへの
位置決め
スタート
補助信号

他のポジ
ションセッ
ト信号

他のポジ
ションへの
位置決め
スタート
補助信号

位置決め中に指令ポジションが変化しない
ように他のポジションへの位置決め開始まで
保持しておきます。

次位置決め
スタート
補助信号

本回路の様に、万一途中で停止してもシーケ
ンスがどこまで進んだかが判るようにしてお
くと、原因の究明が行ない易くなります。

ポジション２
位置決めスタートパルスＭ

ポジション２
位置決めスタートパルス補助Ｎ

（ポジション２位置決め回路）

ポジション２
位置決め
開始要求

現在の位置
決め完了ポ
ジション

ポジション２
位置決め
開始要求

Ｎ

Ｍ

Ｎ

（Ａ）

Ｏ

Ｏ

Ｐ

Ｐ Ｂ

Ｑ

Ｊ

Ｒ

Ｏ Ｓ

Ｑ

Ｍ Ｐ ポジション２
位置決めスタート補助Ｏ

ポジション２
スタート確認Ｐ

ポジション２
位置決め完了Ｑ

ＰＦＩＮ

ポジションの数だけ作成します。

ポジションの数だけ作成します。

（指令ポジションＮＯ．出力エンコード回路）

ポジション１セットＲ

他のポジ
ションセッ
ト信号Ｏ

Ｓ

Ｊ Ｒ
ポジション２セットＳ
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（ただし、
ＰＬＣのス
キャンタイ
ム以上が必
要です。）

指令ポジション１ＰＣ１
Ｒ

Ｓ

ポジション３
セット信号

ポジション５
セット信号

指令ポジション２

スタート待ち

スタート信号

指令ポジション４

ＰＣ２

Timer ２

ＣＳＴＲ

ＰＣ４

指令ポジション８ＰＣ８

ポジション３
セット信号

ポジション６
セット信号

（スタート信号回路）

5msec以上

Ｊ

Ｏ

他のポジション
への位置決めス
タート指令

Timer ２
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