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STEP
３目次 STEP

２
STEP

1目次

【本書対応のコントローラー】

PCON-CA/CFA/CB/CGB/CFB/CGFB/CBP/CGBP コントローラー
ACON-CA/CB/CGB コントローラー
DCON-CA/CB/CGB コントローラー

製番シールコントローラー本体

コントローラー本体左側面部分に貼付けられた製番シール“Model” 部分にコントローラー型式が
記載されています。この項目★部の記載内容（I/O種類を表示）が “EC”（EtherCAT仕様）
であるか確認してください。

★
Model PCON-CB-56PWAI-EC-0-0

“EC”（EtherCAT仕様）であるか確認

はじめに

PCON/ACON/DCONの型式がEtherCAT仕様であるか確認

本書は、 EtherCAT接続仕様の下記コントローラー立上げ作業を、より早く・簡単に行うために作られた
資料です。
取扱いの詳細内容に関しては、別途弊社コントローラーの取扱説明書を参照してください。

本書では、 EtherCAT仕様のコントローラーPCON/ACON/DCONシリーズに共通した内容について
RCP6シリーズアクチュエーター＋PCON外観図・写真を用いて説明します。
また、ツール操作は、IA-OS、パソコンOS環境はWindows10を用いて説明します。
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STEP
３目次 STEP

２
STEP

1目次

以下の機器を用意してください。

● EtherCAT仕様
P/A/DCONコントローラー（型式例：PCON-CA/CFA/CB/CFB） 数量1

● 電源コネクター

数量１
型式：FMC1.5/8-ST-3.5

※コントローラーに付属

● アクチュエーター（型式例：RCP6-**-***） 数量1

● モーターエンコーダーケーブル

数量1
型式例：CB-CAN-MPA***

※アクチュエーターに付属

RCP6-SA6C-WA

● その他周辺機器

● ティーチングボックス

型式：TB-02/03-＊

● パソコン専用ティーチングソフト
IA-OS

どちらか一方

● DC24V電源
数量１

型式：PSＡ-24*

● 通信用コネクター
数量：2（ユニットごと）
型式：0221-2403

型式：
CB-SEL-USB030

型式：RCB-CV-USB

型式：
CB-RCA-SIO050

※ティーチングボックスとIA-OSはどちらか一方が必要

１ 必要な機器の確認
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STEP
３目次 STEP

２
STEP

1目次

アクチュエーター

コントローラーの設定

IA-OSの設定

IA-OSから
（アクチュエーターを）動作させる

p11

p17

p44

DC24V電源

簡易アブソリュート用
バッテリー
（AB-7）

停止/非常停止スイッチ

アブソリュートバッテリー
ユニット

（SEP-ABU*）

PLCから動作させる p56

P26PLCのEtherCAT設定

PLC

オムロン製PLCソフトウェア
Sysmac Studio

パソコン

パソコン専用ティーチングソフト
IA-OS

EtherCATの配線 p9

EtherCAT通信状態確認

コントローラー
（PCON）

アクチュエーターの配線 p8

コントローラーの配線 p6

パソコン

p41

EtherCAT
マスターユニット

2 接続図



p5

１．コントローラーの配線

２．アクチュエーターの配線

３．EtherCATの配線

p6

p8

p9

STEP１ 配線する
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

１ コントローラーの配線 コントローラー／電源コネクター／電線
用意する物

電源コネクターへの配線方法

10mm
① 各配線径は、次頁

補足を参照ください。

④突起部からドライバーを放します。

② 配線のストリップ長さは
10mmとします。

③ 橙色の突起部に
マイナスドライバーを
押込んだまま電線を
端子口の奥まで挿入します。

コントローラーに電源を供給するため、電源コネクターの取付けと各端子へ配線をします。
右図と下記接続例を見ながら、 ～ の作業を行います。

電源コネクターの”MPI”端子と”MPO”端子が短絡されていることを確認し、
コネクターをコントローラー本体に挿入します。

電源コネクター”S1”端子と DC 24 V電源の ＋24 V端子を接続します。

電源コネクター”S2” 端子と “EMG-” 端子を接続（短絡）します。

電源コネクター”24V”端子と DC 24 V電源の +24 V端子を接続します。

電源コネクター”0V” 端子と DC 24V電源の 0V端子を接続します。

1

2

3

4

5

1 5

電源コネクターの配線

BK
S1
S2
MPI
MPO
24V
0V
EMG-+24V

+24V
0V

電源コネクター

２

３

4

5

接 続 例

DC24V電源

※”MPI”と”MPO”端子は
出荷時に短絡済です。

電源コネクター

接続
1

PCON

３

上記は、コントローラー前面パネル”SIO”端子に接続した弊社ティーチングツール停止スイッチ
（非常停止スイッチ）や電源コネクター配線★印部に配線した場合の非常停止スイッチによって、
アクチュエーターを停止（非常停止）させる事ができる配線の一例を記載しています。
安全カテゴリーなどに対応した非常停止回路を構築する場合には、別途配線・ユニットなどが
必要です。

外部に非常停止スイッチを設ける場合は、青点線枠の箇所にドライ接点（b接）を追加して
ください（DC24V、10mA以下）。S1端子への+24V供給を断つことで非常停止状態となります。
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

電源コネクターに配線する電線は下記適合電線を使用します。

電線の線径

信号名 内 容 適合電線 線径

BK ブレーキリリース電源入力
（DC24V±10% 150mA）

KIV0.5mm2（AWG20）S1 ティーチングボックス
非常停止押しボタン信号S2

MPI
モーター駆動電源ライン

KIV1.25mm2（AWG16）
MPO

24V 電源入力
（DC24V±10% ）０V

EMG- 非常停止ステータス信号入力 KIV0.5mm2（AWG20）

電源コネクター

コントローラー型式と接続するアクチュエーター型式により、コントローラーの消費電流は異なります。
詳細は“消費電流”で用語検索（PCソフト/ホームページ）してください。

使用する電流量よりも許容電流の大きな電線径を使用してください。
適合電線径よりも細い電線を使用した場合、その許容電流以上の電流を流すと異常発熱します。
その結果、ケーブル被覆の溶融や発火などを生じる恐れがあります。
また、適合電線径よりも細い電線を使⽤たり、配線距離が長い場合、電圧降下によるエラーや、
アクチュエーターの能⼒低下が発生する可能性があります。
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

コントローラー／アクチュエーター／
モーターエンコーダーケーブル

用意する物

アクチュエーターの配線2
アクチュエーター型式とコントローラー型式の確認

アクチュエーターを接続する前に、コントローラーとアクチュエーターの組合わせが一致しているかどうか
必ず確認してください。
接続可能なアクチュエーター型式は、コントローラー左側面の製番シールに記載されています。

アクチュエーター側面

コントローラー製番シール“Actuator”部記載の型式

コントローラー側面

アクチュエーター製番シール内“MODEL”記載の型式

一致

モーター・エンコーダーケーブルの接続
モーターエンコーダーケーブルを使用して、アクチュエーターと接続します。
コネクターは、カチッと音がする部分まで挿込んでください。

コントローラー
（PCON）

“カチッ”と
音がするまで挿込む

接続ケーブル
（型式はアクチュエーターにより異なります）

アクチュエーター
（RCP6-SA6C）

“カチッ”と
音がするまで挿込む

接続例
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

EtherCATの配線３
本書ではオムロン社製PLCを上位PLCとして、EtherCATマスターユニットと接続する場合の例をご紹介します。

PLC と PCON 3台の接続接続イメージ

EtherCAT マスターユニット（お客様ご用意）

Ethernetケーブル：カテゴリー5 以上のストレートケーブル 100m以内
（お客様ご用意）

コントローラー コントローラー コントローラー

PLC
（お客様ご用意）

アクチュエーター アクチュエーター アクチュエーター

Ethernetケーブルは、カテゴリー5以上のストレートケーブルをご使用ください。
（ケーブル長：100m以内、アルミテープと編組の二重遮へいシールドケーブル推奨)

EtherCATケ-ブル配線方法

(1) Ethernetケーブルをマスターユニットに接続し、
もう1方のコネクターをコントローラーの “EtherCAT
入力ポート（In コネクター）” に接続します。

(2) コントローラーの “EtherCAT出力ポート” に
Ethernetケーブルを接続し、もう一方の
コネクターを次に接続するスレーブユニット

（コントローラー）の入力ポート（Inコネクター）に
接続します。

EtherCAT(R) 入力ポート

EtherCAT(R) 出力ポート

(1)

(2)

In コネクター

コントローラー
（スレーブユニット）

コントローラー

※ EtherCATでは、終端処理の必要はありません。

IN

OUT

コントローラー／PLC／
Ethernetケーブル

用意する物



p10

STEP２ 初期設定をする

２．コントローラーの設定 p17

１．IA-OSの設定 p11

３．PLCのEtherCAT設定 p26

４．EtherCAT 通信状態確認 p41
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

1 IA-OSの設定

インストーラーが立上がると、以下のソフトを順次インストールしていきます。
1. NET Framework 4.5.2 ※ Windows10 では初期搭載のためスキップ
2. IAI Toolbox
3. カリキュレーター
4. USBドライバー（変換器タイプ） ※ インストール済みの場合はスキップ
5. USBドライバー（直接接続タイプ） ※ Windows10 ではインストール不要のためスキップ
6. IA-OS

なお、インストール作業は 1～6 すべて実施してください。

IA-OS のインストール作業

本書では、 Windows10搭載のパソコンを使用するものとして説明します。

パソコン／IA-OS ・ DVD-ROM
用意するもの

インストールガイドの確認

必要なソフトのインストール手順について、下記よりご確認ください。

● インストール方法

URL：www.iai-robot.co.jp/download/q_start/pdf/IA-OS.pdf

● IA-OSアップデート情報

IA-OSのインストール方法は、以下のアドレスより資料をダウンロードできます。

IA-OSの最新バージョン（アップデート）は、当社ホームページよりダウンロードできます。

URL: www.iai-robot.co.jp/download/pcsoft/index.html
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

パソコン側
USBポート

コントローラー
通信ケーブル

コントローラー側
SIOポート

パソコン

コントローラー側
コントローラー通信ケーブル接続方法

２つの白矢印を
合わせて挿入コントローラー
２つの矢印を
合わせて挿入

SIOポート

接続例

USBケーブル
USB変換
アダプター 外部機器

通信ケーブル
コントローラー側パソコン側

３つの部品を接続＝コントローラー通信ケーブル

1 コントローラー通信ケーブルの接続

下図のように、３つの部品を接続します。①

以後、本ケーブルを”コントローラー通信ケーブル” と呼びます。

コントローラー通信ケーブルを下記接続図のように接続します。②

コントローラーと IA-OSの通信接続作業

外部機器通信ケーブルUSBケーブル USB変換
アダプター

＋ ＋

型式
CB-SEL-USB030

型式
RCB-CV-USB

型式
CB-RCA-SIO050

※ パソコン専用ティーチングソフト RCM-101-USBを接続する際にお使いのケーブルと同じです。

コントローラーと接続する際は、以下のケーブルおよび変換アダプター（付属品）が
必要になります。

コントローラー
通信ケーブル

コントローラー”SIO”ポートにコントローラー通信ケーブルを接続する際は、上記赤枠内のとおり
２つの矢印を合わせて、挿入してください。
矢印が合っていない状態で挿込むと、コネクターを破損させる原因になります。
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

コントローラー前面パネルの動作モード設定スイッチを “MANU” 側に切替えます。3

コントローラー通信ケーブル接続後、コントローラー電源コネクター部（0-24V）にDC24V電源を
投入します。

2 コントローラー電源投入

4 IA-OSの起動

“IA-OS”を起動するにはまず、”IAI ツールボックス”を立上げます。

アイコン をダブルクリックし、ソフトウェアを起動します。

①

①
ダブル
クリック

コントローラー

24V
0V

24V

電源コネクター

MANU側へ切替える

コントローラー

動作モード設定スイッチ

非常停止スイッチ
（任意）
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

通信方式選択画面が表示されます。 をクリックします。③

通信方式選択 画面

③
クリック

通信ポート選択 画面

④
クリック

通信ポート選択 画面 が表示されます。
通信ポート選択画面に接続するコントローラーの型式が表示されたら をクリックします。

④

通信ポート選択画面にコントローラー型式が表示されない場合は、通信ができていない状態です。
その場合は、コントローラーに接続している通信ケーブルの挿入具合や断線していないかを
確認してください。

IAI ツールボックス 画面が立上がります。画面右上の言語表示が ”Japanese”
であることを確認し、IAI ツールボックス 画面の ”IA-OS”のアイコン をクリックします。

②

IAI ツールボックス 画面

②
クリック

②
確認
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

通信確立画面が表示されます。 をクリックします。⑤

⑤
クリック

通信確立 画面

通信確立画面には④で選択した
COM No.に接続している
コントローラーが表示されます

警告画面が表示されます。 をクリックします。⑥

⑥
クリック

警告 画面

MANU動作モード選択画面が表示されます。
動作モードの設定をし、 をクリックします。

⑦

事例では
アクチュエーター制御方法
→ 「ティーチモード(アプリケーションから動かす)」

セーフティー速度は
→ 「有効(最高速度を制限する)」

をそれぞれ選択します。

⑦
選 択

⑦
選 択

MANU動作モード設定 画面

⑦
クリック
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

IA-OS メイン画面 が開きます。⑧
IA-OS メイン画面

接続しているコントローラーの
ステータスが表示されます。

IA-OS メイン画面のステータス欄に何も表示されない場合は、通信ができていない状態です。
その場合は、コントローラーに接続している通信ケーブルの挿入具合や断線していないかを
確認してください。
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

EtherCAT マスターユニット

2 コントローラーの設定
IA-OSを用いて、コントローラー（下記接続例ではPCON 1号機～3号機）側の設定を行います。

各コントローラー側で設定する項目は以下 ～ の 2項目です。1 2

コントローラー と IA-OSの接続

◆1号機 PCON ◆2号機 PCON ◆3号機 PCON

PLCから各コントローラーをどのように
制御するか設定する

パラメーターNo.84
“フィールドバス動作モード” 設定

PLC

EtherCATネットワーク内各コントローラー（PCON）のアドレスを設定

パラメーターNo.85
“アドレス（EtherCAT ノードアドレス）” 設定

各コントローラー

1

2

接続例

コントローラー／パソコン（IA-OSインストール済）／
コントローラー通信ケーブル

用意するもの

コントローラー
通信ケーブル

IA-OS
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

IA-OS メイン画面

IA-OS メイン画面にあるメニューバーの をクリックします。①

をクリックします。②

①
クリック

②
クリック

パラメーター取得方法選択画面

パラメーター取得方法選択 画面の をクリックします。③

IA-OS メイン画面

③
クリック

IA-OS メイン画面に ユーザーパラメーター編集 画面が表示されます。④

ユーザーパラメーター編集 画面

パラメーターの設定
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

ユーザーパラメーター編集 画面の にチェックを入れます。⑤

⑤
チェック

ユーザーパラメーター編集 画面

ユーザーパラメーター編集 画面

⑥
クリック

⑥
クリック

ネットワーク設定のパラメーターが表示されます。⑦

ユーザーパラメーター編集 画面

右側の をクリックし、 をクリックします。⑥
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

動作モード
機能

リモート
I/O モード

ポジション /
簡易直値モード

ハーフ
直値モード

フル
直値モード

リモート
I/O モード 2

位置決め点数 512 点 768 点 制限なし 制限なし 512 点

位置データ
直接指定運転 × ○ ○ ○ ×

速度・加速度
直接指定 × × ○ ○ ×

押付け動作 ○ ○ ○ ○ ○

現在位置 読取り × ○ ○ ○ ○

現在速度 読取り × × ○ ○ ×

ポジションNo.
指定運転 ○ ○ × × ○

完了ポジションNo.
読取り ○ ○ × × ○

パラメーターNo.84
設定値 0 1 2 3 4

1 パラメーターNo.84”フィールドバス動作モード”の設定

○：対応可、 ×：対応不可

PLCから各コントローラーをどのように制御するか、使用できる機能を確認の上、以下9種類 ～
のモードから選択します。

①

リモート
I/O モード

ポジション /
簡易直値

モード

ハーフ
直値モード

フル
直値モード

リモート
I/O モード2

ポジション /
簡易直値
モード2

ハーフ
直値モード2

リモート
I/O モード3

フル
直値モード 2

 位置決め点数 512 点 768 点 制限なし 制限なし 512 点 768 点 制限なし 512 点 制限なし

 位置データ
 直接指定運転 × ○ ○ ○ × ○ ○ × ○

 速度・加速度
 直接指定 × × ○ ○ × × ○ × ○

 押付け動作 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

 現在位置　読取り × ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

 現在速度　読取り × × ○ ○ × × ○ × ○

 ポジションNo.
 指定運転 ○ ○ × × ○ ○ × ○ ×

 完了ポジションNo.
 読取り ○ ○ × × ○ ○ × ○ ×

フィールドバス動作モード
（パラメーター
    No.84設定値）

モード

主
要
機
能

0 9

0 1 2 3 4 5 6 7 9

各フィールドバス動作モード詳細は、 “フィールドバス動作モード”で用語検索（PCソフト/ホームページ）
してください。

ACONおよびDCONにおいて使用可能な動作モードは、リモートI/Oモード、ポジション/簡易直値モード、
ハーフ直値モード、フル直値モードのみです。

※ ポジション/簡易直値モード2、ハーフ直値モード2、リモートI/Oモード3は、PCON-CBP/CGBPのみ選択可能です。

※ フル直値モード2は、PCON-CB/CFB/CGB/CGFB/CBP/CGBPのみ選択可能です。


Sheet2



		フィールドバス動作モード
（パラメーター
    No.84設定値） ドウサ セッテイチ

		モード				リモート
I/O モード		ポジション /
簡易直値
モード		ハーフ
直値モード		フル
直値モード		リモート
I/O モード2		ポジション /
簡易直値
モード2		ハーフ
直値モード2		リモート
I/O モード3		フル
直値モード 2

		主要機能 シュヨウ キノウ		 位置決め点数		512 点		768 点		制限なし		制限なし		512 点		768 点		制限なし		512 点		制限なし

				 位置データ
 直接指定運転		×		○		○		○		×		○		○		×		○

				 速度・加速度
 直接指定		×		×		○		○		×		×		○		×		○

				 押付け動作		○		○		○		○		○		○		○		○		○

				 現在位置　読取り		×		○		○		○		○		○		○		○		○

				 現在速度　読取り		×		×		○		○		×		×		○		×		○

				 ポジションNo.
 指定運転		○		○		×		×		○		○		×		○		×

				 完了ポジションNo.
 読取り		○		○		×		×		○		○		×		○		×







PCONマスター局との交信

				マスター局との交信

				CC-Link

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有局数 :1 局		占有局数 :1 局		占有局数 :2 局		占有局数 :4 局		占有局数 :1 局

						RY n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RY
(n+1)0 ～ (n+1) F		システム領域		システム領域						システム領域

						RY
(n+2)0 ～ (n+2) F

						RY
(n+3)0 ～ (n+3) F						システム領域

						RY
(n+4)0 ～ (n+4) F



						RY
(n+5)0 ～ (n+5) F

						RY
(n+6)0 ～ (n+6) F

						RY
(n+7)0 ～ (n+7) F								システム領域

						RWw(n+0)		占有領域		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		占有領域

						RWw(n+1)

						RWw(n+2)				指定ポジションNo. シテイ		位置決め幅 イチ ギ ハバ		位置決め幅 イチ ギ ハバ

						RWw(n+3)				制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+4)						速度		速度

						RWw(n+5)						加減速度 カ ゲンソク ド

						RWw(n+6)						アラームコード		ゾーン境界値＋ キョウカイ チ

						RWw(n+7)						制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+8)								ゾーン境界値－ キョウカイ チ

						RWw(n+9)

						RWw(n+A)								加速度 カソクド

						RWw(n+B)								減速度 ゲン ソクド

						RWw(n+C)								押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ

						RWw(n+D)								負荷電流閾値 フカ デンリュウ シキイチ

						RWw(n+E)								制御信号 1 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+F)								制御信号 2 セイギョ シンゴウ

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有局数 :1 局		占有局数 :1 局		占有局数 :2 局		占有局数 :4 局		占有局数 :1 局

						RX n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RX
(n+1)0 ～ (n+1) F		システム領域		システム領域						システム領域

						RX
(n+2)0 ～ (n+2) F

						RX
(n+3)0 ～ (n+3) F						システム領域

						RX
(n+4)0 ～ (n+4) F



						RX
(n+5)0 ～ (n+5) F

						RX
(n+6)0 ～ (n+6) F

						RX
(n+7)0 ～ (n+7) F								システム領域

						RWr(n+0)		占有領域		現在位置		現在位置		現在位置		現在位置

						RWr(n+1)

						RWr(n+2)				完了ポジション No.
( 簡易アラーム ID)		指令電流		指令電流		指令電流

						RWr(n+3)				状態信号

						RWr(n+4)						現在速度		現在速度

						RWr(n+5)

						RWr(n+6)						アラームコード		アラームコード

						RWr(n+7)						状態信号		占有領域

						RWr(n+8)

						RWr(n+9)

						RWr(n+A)								通算移動回数

						RWr(n+B)

						RWr(n+C)								通算走行距離

						RWr(n+D)

						RWr(n+E)								状態信号 1

						RWr(n+F)								状態信号 2





				CC-Link IE Field

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および入力データレジスタ ニュウリョク

								リモートⅠ /O
モード		ポジション / 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有ワード数 :4		占有ワード数 :4		占有ワード数 :8		占有ワード数 :16		占有ワード数 :4

						RY n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RY
(n+1)0 ～ (n+1) F		占有領域								占有領域

						RWw(n+0)		占有領域		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		占有領域

						RWw(n+1)

						RWw(n+2)				指定ポジション No. シテイ		位置決め幅 イチ ギ ハバ		位置決め幅 イチ ギ ハバ

						RWw(n+3)				制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+4)						速度 ソクド		速度 ソクド

						RWw(n+5)						加減速度 カ ゲンソク ド

						RWw(n+6)						押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ		ゾーン境界値＋ キョウカイ チ

						RWw(n+7)						制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+8)								ゾーン境界値－ キョウカイ チ

						RWw(n+9)

						RWw(n+A)								加速度 カソクド

						RWw(n+B)								減速度 ゲン ソクド

						RWw(n+C)								押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ

						RWw(n+D)								負荷電流閾値 フカ デンリュウ シキイチ

						RWw(n+E)								制御信号 1 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+F)								制御信号 2 セイギョ シンゴウ



				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション / 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有ワード数 :4		占有ワード数 :4		占有ワード数 :8		占有ワード数 :16		占有ワード数 :4

						RX n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RX
(n+1)0 ～ (n+1) F		占有領域								占有領域

						RWr(n+0)		占有領域		現在位置		現在位置		現在位置		現在位置

						RWr(n+1)

						RWr(n+2)				完了ポジション No.
( 簡易アラーム ID)		指令電流		指令電流		指令電流

						RWr(n+3)				状態信号

						RWr(n+4)						現在速度		現在速度

						RWr(n+5)

						RWr(n+6)						アラームコード		アラームコード

						RWr(n+7)						状態信号		占有領域

						RWr(n+8)

						RWr(n+9)

						RWr(n+A)								通算移動回数

						RWr(n+B)

						RWr(n+C)								通算走行距離

						RWr(n+D)

						RWr(n+E)								状態信号 1

						RWr(n+F)								状態信号 2































				CompoNet

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC出力エリア
（CH）		ACON、PCON、DCONのDIおよび入力データレジスタ

								リモート
I/Oモード		ポジション／ 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値モード		リモートI/O
モード 2

								占有チャネル数：
1CH		占有チャネル数：
4CH		占有チャネル数：
8CH		占有チャネル数：
16CH		占有チャネル数：
6CH

						n		ポート番号 0～15		目標位置		目標位置		目標位置		ポート番号 0～15

						n＋1										占有領域

						n＋2				指定ポジションNo.		位置決め幅		位置決め幅

						n＋3				制御信号

						n＋4						速度		速度指定

						n＋5						加減速度

						n＋6						押付け電流制限値		ゾーン境界値＋

						n＋7						制御信号

						n＋8								ゾーン境界値－

						n＋9

						n＋10								加速度

						n＋11								減速度

						n＋12								押付け電流制限値

						n＋13								負荷電流閾値

						n＋14								制御信号 1

						n＋15								制御信号 2

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC入力エリア
（CH）		ACON、PCON、DCON側DOおよび出力データレジスタ

								リモート
I/Oモード		ポジション／ 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値モード		リモートI/O
モード 2

								占有チャネル数：
1CH		占有チャネル数：
4CH		占有チャネル数：
8CH		占有チャネル数：
16CH		占有チャネル数：
6CH

						n		ポート番号 0～15		現在位置		現在位置		現在位置		ポート番号 0～15

						n＋1										占有領域

						n＋2				完了ポジションNo.
（簡易アラームID）		指令電流		指令電流		現在位置

						n＋3				状態信号

						n＋4						現在速度		現在速度		指令電流

						n＋5

						n＋6						アラームコード		アラームコード

						n＋7						状態信号		占有領域

						n＋8

						n＋9

						n＋10								通算移動回数

						n＋11

						n＋12								通算走行距離

						n＋13

						n＋14								状態信号 1

						n＋15								状態信号 2





リモートIO

				パラメータNo.25の
設定値		動作モード		Ⅰ/O仕様

				0		位置決めモード		位置決め点数64点、ゾーン出力2点

				1		教示モード		位置決め点数64点、ゾーン出力1点
位置決めおよびジョグ運転が可能
現在位置を指定ポジションに書込み可能

				2		256点モード		位置決め点数256点、ゾーン出力1点

				3		512点モード		位置決め点数512点、ゾーン出力無し

				4		電磁弁モード1		位置決め点数7点、ゾーン出力2点
ポジションNo.毎の直接運転指令が可能
位置決め完了信号はポジションNo.毎に出力

				5		電磁弁モード2		位置決め点数3点、ゾーン出力2点
前進／後退／中間位置指令により運転
位置決め完了信号は前進端／後退端／
中間位置の個別出力

										本モードで制御可能なロボシリンダの有効な主要機能は次の表の通りです。

												ロボシリンダ の機能		PIOパターン

														0：
位置決め
モード		1：
教示
モード		2：
256点
モード		3：
512点
モード		4：
電磁弁
モード1		5：
電磁弁
モード2

												原点復帰動作		○		○		○		○		○		×

												位置決め動作		○		○		○		○		○		○

												速度・加減速度設定		○		○		○		○		○		○

												ピッチ送り（インチング）		○		○		○		○		○		○

												押付け動作		○		○		○		○		○		×

												移動中の速度変更		○		○		○		○		○		○

												異なった加速度、
減速度での動作		○		○		○		○		○		○

												一時停止		○		○		○		○		○		○（※1）

												ゾーン信号出力		○		○		○		×		○		○

												PIOパターン選択
（パラメータで設定		○		○		○		○		○		○

												○：動作可、×：動作不可

												パラメータNo.27“移動指令種別”を0に設定した場合に可能です。

												移動指令をOFFにすることによって一時停止が可能です。





リモートIO(アドレス)

				パラメータ
No.84		IAI コントローラ側
DI（ポート番号）		PLC側		IAI コントローラ側
DO（ポート番号）		PLC側

				0		0～15		RY   n0～nF		0～15		RX   n0～nF

						システム領域		RY（n＋1）0～（n＋1）F		システム領域		RX（n＋1）0～（n＋1）F

						占有領域		RWw（n＋0）		占有領域		RWr（n＋0）

								RWw（n＋1）				RWr（n＋1）

								RWw（n＋2）				RWr（n＋2）

								RWw（n＋3）				RWr（n＋3）

																		RY （n＋0）		F		E		D		C		B		A		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		コントローラー
入力ポート
番号		15		14		13		12		11		10		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		RX （n＋0）		F		E		D		C		B		A		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		コントローラー
出力ポート
番号		15		14		13		12		11		10		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0





リモートIO(割付)

								パラメータ No.25 の設定

								位置決めモード				教示モード				256 点モード				512 点モード				電磁弁モード 1				電磁弁モード 2

								0				1				2				3				4				5

				区分		ポート
番号		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称

				PLC 出力
→
ACON、
PCON、
DCON
入力		0		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		ST0		スタート ポジション 0		ST0		スタート ポジション 0

						1		PC2				PC2				PC2				PC2				ST1		スタート
ポジション 1		ST1		スタート
ポジション 1

						2		PC4				PC4				PC4				PC4				ST2		スタート
ポジション 2		ST2		スタート
ポジション 2

						3		PC8				PC8				PC8				PC8				ST3		スタート
ポジション 3		ー		使用できません

						4		PC16				PC16				PC16				PC16				ST4		スタート
ポジション 4		ー

						5		PC32				PC32				PC32				PC32				ST5		スタート
ポジション 5		ー

						6		ー		使用できません		MODE		教示モード指令		PC64				PC64				ST6		スタート
ポジション 6		ー

						7		ー				JISL		ジョグ / インチ
ング切替		PC128				PC128				ー		使用できません		ー

						8		ー				JOG+		＋ジョグ		ー		使用できません		PC256				ー				ー

						9		BKRL		ブレーキ強制解除		JOG-		- ジョグ		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除

						10		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード

						11		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		ー		使用できません

						12		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		ー

						13		CSTR		位置決めスタート		CSTR/
PWRT		位置決めスタート
/ ポジションデータ
取込み指令		CSTR		位置決めスタート		CSTR		位置決めスタート		ー		使用できません		ー

						14		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット

						15		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令

				ACON、
PCON、
DCON
出力
→
PLC 入力		0		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PE0		ポジション完了 0		LS0		後退端移動指令 0

						1		PM2				PM2				PM2				PM2				PE1		ポジション完了 1		LS1		後退端移動指令 1

						2		PM4				PM4				PM4				PM4				PE2		ポジション完了 2		LS2		後退端移動指令 2

						3		PM8				PM8				PM8				PM8				PE3		ポジション完了 3		ー		使用できません

						4		PM16				PM16				PM16				PM16				PE4		ポジション完了 4		ー

						5		PM32				PM32				PM32				PM32				PE5		ポジション完了 5		ー

						6		MOVE		移動中信号		MOVE		移動中信号		PM64				PM64				PE6		ポジション完了 6		ー

						7		ZONE1		ゾーン 1		MODES		教示モード信号		PM128				PM128				ZONE1		ゾーン 1		ZONE1		ゾーン 1

						8		PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2		PZONE
/ZONE1		ポジションゾーン
/ ゾーン 1		PZONE
/ZONE1		ポジションゾーン
/ ゾーン 1		PM256				PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2		PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2

						9		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態

						10		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了

						11		PEND		位置決め完了信号		PEND/
WEND		位置決め完了信号
/ ポジションデータ
取込み完了		PEND		位置決め完了信号		PEND		位置決め完了信号		PEND		位置決め完了信号		ー		使用できません

						12		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了

						13		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止

						14		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム

						15
（注 1）		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		*ALML		軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		*ALML		軽故障アラーム





簡易直値

				ロボシリンダの機能		○：直接制御
△：間接制御
×：無効		備考

				原点復帰動作		○

				位置決め動作		○

				速度・加減速度設定		△		ポジションデータの
設定が必要です。

				ピッチ送り（インチング）		△

				押付け動作		△

				移動中の速度変更		△

				異なった加速度、
減速度での動作		△

				一時停止		○

				ゾーン信号出力		△		ゾーンの設定は
パラメータに行います。

				PIOパターン選択		×



												パラメーター
No.84		IAI コントローラ側
入力レジスタ		PLC側		IAI コントローラ側
出力レジスタ		PLC側

												1		占有領域		RY   n0～nF		占有領域		RX   n0～nF

														システム領域		RY（n＋1）0～（n＋1）F		システム領域		RX（n＋1）0～（n＋1）F

														目標位置		RWw（n＋0）		現在位置		RWr（n＋0）

																RWw（n＋1）				RWr（n＋1）

														指定ポジション No.		RWw（n＋2）		完了ポジション No.
( 簡易アラームコード )		RWr（n＋2）
）

														制御信号		RWw（n＋3）		状態信号		RWr（n＋3）





Sheet1





						RWw（n＋0）

						目標位置
（下位ワード



						RWw（n＋1）

						目標位置
（上位ワード



						RWw（n＋2）

						指定ポジション
No.										─		─		─		─		─		─		PC512		PC256		PC128		PC64		PC32		PC16		PC8		PC4		PC2		PC1



						RWw（n＋3）

						制御信号										BKRL		RMOD		─		─		PMOD		MODE		PWRT		JOG＋		JOG－		JVEL		JISL		SON		RES		STP		HOME		CSTR



						RWr（n＋0）

						現在位置
（下位ワード





						現在位置
（上位ワード





						完了ポジション
No.										─		─		─		─		─		─		PM512		PM256		PM128		PM64		PM32		PM16		PM8		PM4		PM2		PM1





						状態信号										EMGS		PWR		ZONE2		ZONE1		PZONE		MODES		WEND		RMDS		（注 1）		─		PSFL		SV		ALM		MOVE		HEND		PEND
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

動作モード リモート
I/O モード

ポジション /
簡易直値

モード

ハーフ
直値モード

フル直値
モード

リモート
I/O モード2

ポジション /
簡易直値
モード2

ハーフ
直値モード2

リモート
I/O モード3

フル直値
モード2

パラメーターNo.84
設定値 0 1 2 3 4 5 6 7 9

事例では、パラメーターNo.84 の値を、

・ 1号機： ハーフ直値モード で動かす

・ 2号機： リモートI/Oモード で動かす

・ 3号機： フル直値モード で動かす

と設定します。

→ 設定値：2
→ 設定値：0
→ 設定値：3

◆2号機
PCON-CB

① でモード選択をしたら、該当する下記表の “パラメーターNo.84設定値” を選択します。

本書では、下記図のように PCON（１～３号機）を設定するものとします。

②

パラメーターNo.87 “ネットワークタイプ”、パラメーターNo.90”フィールドバス入出力フォーマット”は、
工場出荷初期値のままにしてください。変更することで、正常動作できなくなる可能性があります。

パラメーターNo.86 “フィールドバス通信速度”について、設定値を “0” とすることで、通信周期は
マスターユニットに自動追従します。

IA-OS
※ 一号機の設定を例に･･･

②
選 択

◆1号機
PCON-CB

◆3号機
PCON-CB


Sheet2



				　　　　　　　動作モード
機能 キノウ		リモート
I/O モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ
直値モード		フル
直値モード		リモート
I/O モード 2

				位置決め点数		512 点		768 点		制限なし		制限なし		512 点

				位置データ
直接指定運転		×		○		○		○		×

				速度・加速度
直接指定		×		×		○		○		×

				押付け動作		○		○		○		○		○

				現在位置　読取り		×		○		○		○		○

				現在速度　読取り		×		×		○		○		×

				ポジションNo.
指定運転		○		○		×		×		○

				完了ポジションNo.
読取り		○		○		×		×		○

				パラメーターNo.84
設定値		0		1		2		3		4



				動作モード		リモート
I/O モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ
直値モード		フル直値
モード		リモート
I/O モード2		ポジション /
簡易直値モード2		ハーフ
直値モード2		リモート
I/O モード3		フル直値
モード2

				パラメーターNo.84
設定値		0		1		2		3		4		5		6		7		9





PCONマスター局との交信

				マスター局との交信

				CC-Link

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有局数 :1 局		占有局数 :1 局		占有局数 :2 局		占有局数 :4 局		占有局数 :1 局

						RY n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RY
(n+1)0 ～ (n+1) F		システム領域		システム領域						システム領域

						RY
(n+2)0 ～ (n+2) F

						RY
(n+3)0 ～ (n+3) F						システム領域

						RY
(n+4)0 ～ (n+4) F



						RY
(n+5)0 ～ (n+5) F

						RY
(n+6)0 ～ (n+6) F

						RY
(n+7)0 ～ (n+7) F								システム領域

						RWw(n+0)		占有領域		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		占有領域

						RWw(n+1)

						RWw(n+2)				指定ポジションNo. シテイ		位置決め幅 イチ ギ ハバ		位置決め幅 イチ ギ ハバ

						RWw(n+3)				制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+4)						速度		速度

						RWw(n+5)						加減速度 カ ゲンソク ド

						RWw(n+6)						アラームコード		ゾーン境界値＋ キョウカイ チ

						RWw(n+7)						制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+8)								ゾーン境界値－ キョウカイ チ

						RWw(n+9)

						RWw(n+A)								加速度 カソクド

						RWw(n+B)								減速度 ゲン ソクド

						RWw(n+C)								押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ

						RWw(n+D)								負荷電流閾値 フカ デンリュウ シキイチ

						RWw(n+E)								制御信号 1 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+F)								制御信号 2 セイギョ シンゴウ

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション /
簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有局数 :1 局		占有局数 :1 局		占有局数 :2 局		占有局数 :4 局		占有局数 :1 局

						RX n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RX
(n+1)0 ～ (n+1) F		システム領域		システム領域						システム領域

						RX
(n+2)0 ～ (n+2) F

						RX
(n+3)0 ～ (n+3) F						システム領域

						RX
(n+4)0 ～ (n+4) F



						RX
(n+5)0 ～ (n+5) F

						RX
(n+6)0 ～ (n+6) F

						RX
(n+7)0 ～ (n+7) F								システム領域

						RWr(n+0)		占有領域		現在位置		現在位置		現在位置		現在位置

						RWr(n+1)

						RWr(n+2)				完了ポジション No.
( 簡易アラーム ID)		指令電流		指令電流		指令電流

						RWr(n+3)				状態信号

						RWr(n+4)						現在速度		現在速度

						RWr(n+5)

						RWr(n+6)						アラームコード		アラームコード

						RWr(n+7)						状態信号		占有領域

						RWr(n+8)

						RWr(n+9)

						RWr(n+A)								通算移動回数

						RWr(n+B)

						RWr(n+C)								通算走行距離

						RWr(n+D)

						RWr(n+E)								状態信号 1

						RWr(n+F)								状態信号 2





				CC-Link IE Field

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および入力データレジスタ ニュウリョク

								リモートⅠ /O
モード		ポジション / 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有ワード数 :4		占有ワード数 :4		占有ワード数 :8		占有ワード数 :16		占有ワード数 :4

						RY n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RY
(n+1)0 ～ (n+1) F		占有領域								占有領域

						RWw(n+0)		占有領域		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		目標位置 モクヒョウ イチ		占有領域

						RWw(n+1)

						RWw(n+2)				指定ポジション No. シテイ		位置決め幅 イチ ギ ハバ		位置決め幅 イチ ギ ハバ

						RWw(n+3)				制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+4)						速度 ソクド		速度 ソクド

						RWw(n+5)						加減速度 カ ゲンソク ド

						RWw(n+6)						押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ		ゾーン境界値＋ キョウカイ チ

						RWw(n+7)						制御信号 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+8)								ゾーン境界値－ キョウカイ チ

						RWw(n+9)

						RWw(n+A)								加速度 カソクド

						RWw(n+B)								減速度 ゲン ソクド

						RWw(n+C)								押付け電流制限値 オシツ デンリュウ セイゲンチ

						RWw(n+D)								負荷電流閾値 フカ デンリュウ シキイチ

						RWw(n+E)								制御信号 1 セイギョ シンゴウ

						RWw(n+F)								制御信号 2 セイギョ シンゴウ



				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC アドレス		ACON、PCON、DCON の DO および出力データレジスタ

								リモートⅠ /O
モード		ポジション / 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値 モード		リモートⅠ /O
モード 2

								占有ワード数 :4		占有ワード数 :4		占有ワード数 :8		占有ワード数 :16		占有ワード数 :4

						RX n0 ～ nF		ポート番号 0 ～ 15		占有領域		占有領域		占有領域		ポート番号 0 ～ 15

						RX
(n+1)0 ～ (n+1) F		占有領域								占有領域

						RWr(n+0)		占有領域		現在位置		現在位置		現在位置		現在位置

						RWr(n+1)

						RWr(n+2)				完了ポジション No.
( 簡易アラーム ID)		指令電流		指令電流		指令電流

						RWr(n+3)				状態信号

						RWr(n+4)						現在速度		現在速度

						RWr(n+5)

						RWr(n+6)						アラームコード		アラームコード

						RWr(n+7)						状態信号		占有領域

						RWr(n+8)

						RWr(n+9)

						RWr(n+A)								通算移動回数

						RWr(n+B)

						RWr(n+C)								通算走行距離

						RWr(n+D)

						RWr(n+E)								状態信号 1

						RWr(n+F)								状態信号 2































				CompoNet

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC出力エリア
（CH）		ACON、PCON、DCONのDIおよび入力データレジスタ

								リモート
I/Oモード		ポジション／ 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値モード		リモートI/O
モード 2

								占有チャネル数：
1CH		占有チャネル数：
4CH		占有チャネル数：
8CH		占有チャネル数：
16CH		占有チャネル数：
6CH

						n		ポート番号 0～15		目標位置		目標位置		目標位置		ポート番号 0～15

						n＋1										占有領域

						n＋2				指定ポジションNo.		位置決め幅		位置決め幅

						n＋3				制御信号

						n＋4						速度		速度指定

						n＋5						加減速度

						n＋6						押付け電流制限値		ゾーン境界値＋

						n＋7						制御信号

						n＋8								ゾーン境界値－

						n＋9

						n＋10								加速度

						n＋11								減速度

						n＋12								押付け電流制限値

						n＋13								負荷電流閾値

						n＋14								制御信号 1

						n＋15								制御信号 2

				・IAI コントローラー出力→ PLC 入力側 ( ※ n は各軸の先頭レジスターアドレスです。)

						PLC入力エリア
（CH）		ACON、PCON、DCON側DOおよび出力データレジスタ

								リモート
I/Oモード		ポジション／ 簡易直値モード		ハーフ直値 モード		フル直値モード		リモートI/O
モード 2

								占有チャネル数：
1CH		占有チャネル数：
4CH		占有チャネル数：
8CH		占有チャネル数：
16CH		占有チャネル数：
6CH

						n		ポート番号 0～15		現在位置		現在位置		現在位置		ポート番号 0～15

						n＋1										占有領域

						n＋2				完了ポジションNo.
（簡易アラームID）		指令電流		指令電流		現在位置

						n＋3				状態信号

						n＋4						現在速度		現在速度		指令電流

						n＋5

						n＋6						アラームコード		アラームコード

						n＋7						状態信号		占有領域

						n＋8

						n＋9

						n＋10								通算移動回数

						n＋11

						n＋12								通算走行距離

						n＋13

						n＋14								状態信号 1

						n＋15								状態信号 2





リモートIO

				パラメータNo.25の
設定値		動作モード		Ⅰ/O仕様

				0		位置決めモード		位置決め点数64点、ゾーン出力2点

				1		教示モード		位置決め点数64点、ゾーン出力1点
位置決めおよびジョグ運転が可能
現在位置を指定ポジションに書込み可能

				2		256点モード		位置決め点数256点、ゾーン出力1点

				3		512点モード		位置決め点数512点、ゾーン出力無し

				4		電磁弁モード1		位置決め点数7点、ゾーン出力2点
ポジションNo.毎の直接運転指令が可能
位置決め完了信号はポジションNo.毎に出力

				5		電磁弁モード2		位置決め点数3点、ゾーン出力2点
前進／後退／中間位置指令により運転
位置決め完了信号は前進端／後退端／
中間位置の個別出力

										本モードで制御可能なロボシリンダの有効な主要機能は次の表の通りです。

												ロボシリンダ の機能		PIOパターン

														0：
位置決め
モード		1：
教示
モード		2：
256点
モード		3：
512点
モード		4：
電磁弁
モード1		5：
電磁弁
モード2

												原点復帰動作		○		○		○		○		○		×

												位置決め動作		○		○		○		○		○		○

												速度・加減速度設定		○		○		○		○		○		○

												ピッチ送り（インチング）		○		○		○		○		○		○

												押付け動作		○		○		○		○		○		×

												移動中の速度変更		○		○		○		○		○		○

												異なった加速度、
減速度での動作		○		○		○		○		○		○

												一時停止		○		○		○		○		○		○（※1）

												ゾーン信号出力		○		○		○		×		○		○

												PIOパターン選択
（パラメータで設定		○		○		○		○		○		○

												○：動作可、×：動作不可

												パラメータNo.27“移動指令種別”を0に設定した場合に可能です。

												移動指令をOFFにすることによって一時停止が可能です。





リモートIO(アドレス)

				パラメータ
No.84		IAI コントローラ側
DI（ポート番号）		PLC側		IAI コントローラ側
DO（ポート番号）		PLC側

				0		0～15		RY   n0～nF		0～15		RX   n0～nF

						システム領域		RY（n＋1）0～（n＋1）F		システム領域		RX（n＋1）0～（n＋1）F

						占有領域		RWw（n＋0）		占有領域		RWr（n＋0）

								RWw（n＋1）				RWr（n＋1）

								RWw（n＋2）				RWr（n＋2）

								RWw（n＋3）				RWr（n＋3）

																		RY （n＋0）		F		E		D		C		B		A		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		コントローラー
入力ポート
番号		15		14		13		12		11		10		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		RX （n＋0）		F		E		D		C		B		A		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0

																		コントローラー
出力ポート
番号		15		14		13		12		11		10		9		8		7		6		5		4		3		2		1		0





リモートIO(割付)

								パラメータ No.25 の設定

								位置決めモード				教示モード				256 点モード				512 点モード				電磁弁モード 1				電磁弁モード 2

								0				1				2				3				4				5

				区分		ポート
番号		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称		記号		信号名称

				PLC 出力
→
ACON、
PCON、
DCON
入力		0		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		PC1		指令ポジション
No.		ST0		スタート ポジション 0		ST0		スタート ポジション 0

						1		PC2				PC2				PC2				PC2				ST1		スタート
ポジション 1		ST1		スタート
ポジション 1

						2		PC4				PC4				PC4				PC4				ST2		スタート
ポジション 2		ST2		スタート
ポジション 2

						3		PC8				PC8				PC8				PC8				ST3		スタート
ポジション 3		ー		使用できません

						4		PC16				PC16				PC16				PC16				ST4		スタート
ポジション 4		ー

						5		PC32				PC32				PC32				PC32				ST5		スタート
ポジション 5		ー

						6		ー		使用できません		MODE		教示モード指令		PC64				PC64				ST6		スタート
ポジション 6		ー

						7		ー				JISL		ジョグ / インチ
ング切替		PC128				PC128				ー		使用できません		ー

						8		ー				JOG+		＋ジョグ		ー		使用できません		PC256				ー				ー

						9		BKRL		ブレーキ強制解除		JOG-		- ジョグ		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除		BKRL		ブレーキ強制解除

						10		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード		RMOD		運転モード

						11		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		HOME		原点復帰		ー		使用できません

						12		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		*STP		一時停止		ー

						13		CSTR		位置決めスタート		CSTR/
PWRT		位置決めスタート
/ ポジションデータ
取込み指令		CSTR		位置決めスタート		CSTR		位置決めスタート		ー		使用できません		ー

						14		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット		RES		リセット

						15		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令		SON		サーボ ON 指令

				ACON、
PCON、
DCON
出力
→
PLC 入力		0		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PM1		完了ポジション
No.		PE0		ポジション完了 0		LS0		後退端移動指令 0

						1		PM2				PM2				PM2				PM2				PE1		ポジション完了 1		LS1		後退端移動指令 1

						2		PM4				PM4				PM4				PM4				PE2		ポジション完了 2		LS2		後退端移動指令 2

						3		PM8				PM8				PM8				PM8				PE3		ポジション完了 3		ー		使用できません

						4		PM16				PM16				PM16				PM16				PE4		ポジション完了 4		ー

						5		PM32				PM32				PM32				PM32				PE5		ポジション完了 5		ー

						6		MOVE		移動中信号		MOVE		移動中信号		PM64				PM64				PE6		ポジション完了 6		ー

						7		ZONE1		ゾーン 1		MODES		教示モード信号		PM128				PM128				ZONE1		ゾーン 1		ZONE1		ゾーン 1

						8		PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2		PZONE
/ZONE1		ポジションゾーン
/ ゾーン 1		PZONE
/ZONE1		ポジションゾーン
/ ゾーン 1		PM256				PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2		PZONE
/ZONE2		ポジションゾーン
/ ゾーン 2

						9		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態		RMDS		運転モード状態

						10		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了		HEND		原点復帰完了

						11		PEND		位置決め完了信号		PEND/
WEND		位置決め完了信号
/ ポジションデータ
取込み完了		PEND		位置決め完了信号		PEND		位置決め完了信号		PEND		位置決め完了信号		ー		使用できません

						12		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了		SV		運転準備完了

						13		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止		*EMGS		非常停止

						14		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム		*ALM		アラーム

						15
（注 1）		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		*ALML		軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		LOAD/
TRQS/
*ALML		負荷出力判定 /
トルクレベル /
軽故障ステータス		*ALML		軽故障アラーム





簡易直値

				ロボシリンダの機能		○：直接制御
△：間接制御
×：無効		備考

				原点復帰動作		○

				位置決め動作		○

				速度・加減速度設定		△		ポジションデータの
設定が必要です。

				ピッチ送り（インチング）		△

				押付け動作		△

				移動中の速度変更		△

				異なった加速度、
減速度での動作		△

				一時停止		○

				ゾーン信号出力		△		ゾーンの設定は
パラメータに行います。

				PIOパターン選択		×



												パラメーター
No.84		IAI コントローラ側
入力レジスタ		PLC側		IAI コントローラ側
出力レジスタ		PLC側

												1		占有領域		RY   n0～nF		占有領域		RX   n0～nF

														システム領域		RY（n＋1）0～（n＋1）F		システム領域		RX（n＋1）0～（n＋1）F

														目標位置		RWw（n＋0）		現在位置		RWr（n＋0）

																RWw（n＋1）				RWr（n＋1）

														指定ポジション No.		RWw（n＋2）		完了ポジション No.
( 簡易アラームコード )		RWr（n＋2）
）

														制御信号		RWw（n＋3）		状態信号		RWr（n＋3）





Sheet1





						RWw（n＋0）

						目標位置
（下位ワード



						RWw（n＋1）

						目標位置
（上位ワード



						RWw（n＋2）

						指定ポジション
No.										─		─		─		─		─		─		PC512		PC256		PC128		PC64		PC32		PC16		PC8		PC4		PC2		PC1



						RWw（n＋3）

						制御信号										BKRL		RMOD		─		─		PMOD		MODE		PWRT		JOG＋		JOG－		JVEL		JISL		SON		RES		STP		HOME		CSTR



						RWr（n＋0）

						現在位置
（下位ワード





						現在位置
（上位ワード





						完了ポジション
No.										─		─		─		─		─		─		PM512		PM256		PM128		PM64		PM32		PM16		PM8		PM4		PM2		PM1





						状態信号										EMGS		PWR		ZONE2		ZONE1		PZONE		MODES		WEND		RMDS		（注 1）		─		PSFL		SV		ALM		MOVE		HEND		PEND
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

補 足 リモートI/Oモード選択時の PIOパターン設定

PIO パターン (パラメーター No.25の設定値)

モード 位置決め
モード

教 示
モード

256 点
モード

512 点
モード

電磁弁
モード 1

電磁弁
モード 2

主
要
機
能

原点復帰信号入力 ○ ○ ○ ○ ○ ×

位置決め動作 ○ ○ ○ ○ ○ ○

速度・加減速度設定 ○ ○ ○ ○ ○ ○

ピッチ送り（インチング） ○ ○ ○ ○ ○ ○

押付け動作 ○ ○ ○ ○ ○ ×

移動中の速度変更 ○ ○ ○ ○ × ○

加速度・減速度の個別設定 ○ ○ ○ ○ × ×

一時停止 ○ ○ ○ ○ ○ ○（※1）

ゾーン信号出力 ○ ○ ○ × ○ ○

PIOパターン選択
（パラメーターで設定) ○ ○ ○ ○ ○ ○

1 2 3 4 50

※1:動作中にスタート信号を切ることで一時停止が可能です。

コントローラーの動作モードを ”位置決めモード” に
したい場合は、PIOパターン（パラメーターNo.25）
を に設定します。0

上位PLCからの制御方法を決めます。設定は、以下の ～ から選びます。0 5①

パラメーターNo.84”フィールドバス動作モード”の設定で、“リモートI/Oモード”、“リモートI/Oモード2” を
選択した場合、パラメーターNo.25 “PIO パターン選択”を別途設定してください。
もっとも用途に適したPIO パターンに設定してください。設定方法は、以下のとおりです。

○は直接設定が可能、×は動作不可を表します。

コントローラー

パソコン

設定

IA-OS
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

パラメーターNo.25 “PIOパターン選択”の “設定値”へ選択した値を入力します。④
ユーザーパラメーター編集 画面

②
チェック

ユーザーパラメーター編集 画面

③
クリック

③
クリック

パラメーターの編集をします。
ユーザーパラメーター編集 画面を開き にチェックを入れます。

②

右側の をクリックし、 をクリックします。③
ユーザーパラメーター編集 画面

PIOパターンの数値変更
事例では“0”を設定
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

パラメーターNo.85 “アドレス（EtherCATノードアドレス）” の設定2

アドレス（EtherCAT ノードアドレス）設定値を、以下の図を参考に確認します。①

マスターユニットにコントローラーを複数台接続する場合、設定するノードアドレスが同じ
EtherCATネットワーク内で同じアドレスとならないように設定してください。
ノードアドレスが重複している場合は、マスターユニット側で通信異常が発生します。

オムロン社製マスター（CJシリーズ）の場合、ノードアドレスは、17～80（EtherCAT(R) の I/O
デバイス範囲）を選択することを推奨します。
0～16を選択すると、フル直値モードが使用できなくなります。

本パラメーターを “0” に設定している場合、上位側で任意のアドレスを設定することができます。

ノード
アドレス

0

【ユニットとアドレスの関係】

アドレスを選択する

ノード
アドレス

1

ノード
アドレス

2

◆ 1号機 PCON
マスターユニットの次

1号機 PCONの次

①で確認したアドレス（局番）設定値を選択します。②

ノード
アドレス

3

◆ 2号機 PCON

◆ 3号機 PCON
2号機 PCONの次

ここに
各コントローラー
アドレスを設定
します。

◆マスター
（EtherCATマスターユニット）

IA-OS
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

以降の調整については、PLCから動作させる場合には
コントローラー前面の動作モード設定スイッチを
AUTO側に戻してください。
MANU側のままの場合、PLCからのアクチュエーターを
運転させることはできません。

ユーザーパラメーター編集 画面

3 パラメーターの転送

ユーザーパラメーター編集 画面 の をクリックします。①

①
クリック

クリック クリック

クリック

クリック

以下の操作手順で、コントローラーへ編集したパラメーターを転送します。

パラメーター転送確認 画面が表示されます。 をクリックします。
転送完了後、情報画面が表示されます。 をクリックします。

②

ソフトウェアリセット実行確認の画面が表示されます。 をクリックします。
ソフトウェアリセット完了後、情報画面が表示されます。 をクリックします。

③

以上で、コントローラーの設定は完了です。

パラメーター転送確認 画面 情報 画面

情報 画面

ソフトウェアリセット実行確認 画面

AUTO側へ切替える



クイックスタートガイド ～ACON／DCON／PCON EtherCAT接続仕様～

©2025 ／株式会社アイエイアイ p26

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

3 PLCのEtherCAT設定 PLC／EtherCATマスターユニット／
パソコン／Sysmac Studio／USBケーブル

用意するもの

オムロン製ソフトウェア
Sysmac Studio

USBケーブル

PLC

イメージ
EtherCAT マスターユニット

Omron製 NJシリーズ

ESIファイル

ESIファイルのダウンロード

ESIファイルのインストール

IAIホームページ

PCON

オムロン製PLCとコントローラーを接続するためには”ESIファイル”が必要です。
”ESIファイル”については、弊社ホームページからダウンロードいただけます。

①
クリック

アイエイアイ で検索

アイエイアイホームページへアクセスします。①

オムロン製PLC（NJシリーズ）と接続するために必要な ESI（EtherCAT Slave Information）
ファイルを準備します。

オムロン製PLC（NJシリーズ）に EtherCATマスターユニットを接続し、PCON3台を
接続する例を紹介します。

ESIファイルのダウンロード
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

“フィールドネットワーク設定用ファイル” ページに各種ネットワークの設定ファイルがあります。
当ページを” EtherCAT"設定ファイルまでスクロールします。

④

アイエイアイホームページトップ画面

トップページの“お役立ち情報”をクリックし、ダウンロード ページを開きます。②

②
クリック

お役立ち情報 ページ

お役立ち情報ページにある、“フィールドネットワーク設定用ファイル”をクリックします。③

③
クリック

“フィールドネットワーク設定用ファイル” ページ

スクロール

EtherCAT
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

フィールドネットワーク設定用ファイル画面

名前をつけて保存画面

ESIファイル アイコン

⑤
右クリック

⑥
クリック

対象をファイルに保存(A)… をクリックします。⑥

保存先を確認してきますので、分かりやすい場所（ここでは、パソコンのデスクトップ）へ保存します。
保存先を決めたら、 をクリックします。

⑦

デスクトップ上に ZIP ファイルがダウンロードされます。 ZIPファイルを解凍し、フォルダー内の
ESIデータをデスクトップにコピーします。

⑧

※ ファイルの保存先は
任意です。

左のようなアイコンが出現します。

EtherCAT

該当する ESIファイル（ ESI_IAI_CON_ECT_V_1_08_Rev_0.zip ）を右クリック
します。

⑤

⑦
クリック
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

1 Sysmac Studioの起動 と PLCの通信接続

Sysmac Studio 起動

Sysmac Studio 初期画面

起動時に、アクセス権確認用のダイアログが表示される場合、起動する選択を行ってください。

PLC・CPU とUSB 通信を行うには，USB ドライバーのインストールが必要になります。
USBドライバーのインストールについては、[オムロン社 オートメーションソフトウェア Sysmac Studio 
Version 1 オペレーションマニュアル 付録 A-1 USB ケーブルで直接接続する場合のドライバーの
インストール方法]を参照してください。

Sysmac Studio 初期画面

“Sysmac Studio”のアイコンをダブルクリックし、ソフトを起動します。①

Sysmac Studio が起動しますので、 ［ をクリックします。②

オムロン製プログラミングソフトウェア Sysmac Studioを立上げ、EtherCATマスターユニットと接続します。

“Sysmac Studio” のインストール手順などについては、[オムロン社 オートメーションソフトウェア
Sysmac Studio Version 1 オペレーションマニュアル 第2章 インストールとアンインストール] を
参照してください。

②
クリック

Sysmac Studioの接続

①
ダブル
クリック



クイックスタートガイド ～ACON／DCON／PCON EtherCAT接続仕様～

©2025 ／株式会社アイエイアイ p30

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

③ デバイスに接続 画面が表示されますので、“接続方法“ の に
チェックを入れます。

④ 内の、以下2箇所のチェックを外します。

Sysmac Studio初期画面

③
クリック

④
チェック
外す

④
チェック
外す

をクリックします。⑤

・・・

“終了” のダイアログが表示されますので、内容を確認し、 をクリックします。⑥

⑤
クリック

“終了”のダイアログ

⑥
クリック
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

Auto Connect Project 画面が、オンライン状態で表示されます。オンライン状態になると、
“エディットウインドウ”の上段に、黄色い枠が表示されます。

⑦

2 ESIファイルのインストール

Auto Connect Project画面のツールバーから をクリックします。①

“エディットウインドウ”

黄色い枠が表示される

Auto Connect Project画面

Auto Connect Project画面

①
クリック

Auto Connect Project画面（オフライン）Auto Connect Project画面（オンライン）

オフライン状態に切替わります。“エディットウインドウ”上段の黄色い枠が消えたことを確認します。②

“エディットウインドウ” “エディットウインドウ”

黄色い枠が消える



クイックスタートガイド ～ACON／DCON／PCON EtherCAT接続仕様～

©2025 ／株式会社アイエイアイ p32

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

Auto Connect Project 画面左の“マルチビューエクスプローラ” 内 をクリックします。③

④
ダブルクリック

“エディットウインドウ” に、 が表示されます。⑤

“構成・設定”

“構成・設定” 内の をダブルクリックします。④

Auto Connect Project 画面

“マルチビューエクスプローラー”

③
クリック

Auto Connect Project 画面

“エディットウインドウ”

EtherCATのタブが出現

をクリックします。⑦

⑦
クリック

Auto Connect Project画面

を右クリックします。⑥

⑥
右クリック
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

ESI ライブラリ画面が表示されます。 をクリックします。⑧

下記フォルダーが表示されますので、「ESIファイル」を選択し、 をクリックします。⑨

ESIライブラリ画面

⑧
クリック

⑨
選択

⑨
クリック

確認の画面が表示されます。 をクリックします。⑩

⑩
クリック
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

インストール完了の画面が表示されます。 をクリックします。⑪

⑪
クリック

3 ESIファイルインストールの確認

ESIライブラリ画面から、対象のESIファイルがインストールされていることを確認し、
をクリックします。

クリック
インストールしたESIファイルが

表示されています

正しいファイル名の ESIファイルであるにもかかわらず、インストールできない場合は、ファイルが
壊れている可能性がありますので、当社までお問合わせください。
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

EtherCAT マスターユニット

◆1号機 PCON

PLC

オムロン製プログラミングソフトウェア
Sysmac Studio 

マスターユニット
ノードアドレス：0

1 EtherCAT ネットワーク構成の設定

情報取得 画面

Auto Connect Project 画面上の にある “Master” を右クリックします。①

をクリックします。②

情報取得実行中の画面が表示されます。③

ネットワーク構成の設定
例）PLC の EtherCATマスターユニットに、PCONを3台接続する設定を行います。

ノードアドレス：1
占有情報

Out： 16 バイト
In ： 16 バイト

ハーフ直値モード

②
クリック

Auto Connect Project画面

①
右クリック

◆2号機 PCON
ノードアドレス：2
占有情報

Out： 2 バイト
In ： 2 バイト

リモートI/Oモード

◆3号機 PCON
ノードアドレス：3
占有情報

Out： 32 バイト
In ： 32 バイト

フル直値モード
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

実ネットワーク構成と比較・マージ画面

実ネットワーク構成に合わせる 画面

実ネットワーク構成に合わせる実行結果 画面

PCON 1号機

ノードアドレス：1
占有情報
Out： 16 バイト
In ： 16 バイト

をクリックします。

実ネットワーク構成と比較・マージ画面が表示されます。
事例では、下図のように“ノードアドレス実ネットワーク構成”部分へ PCONのノードアドレスおよび
コントローラー情報が表示されます。

④

⑤

実ネットワーク構成に合わせる 画面が表示されますので、内容を確認し、
をクリックします。

⑥

結果確認画面が表示されますので、 をクリックします。⑦

⑤
クリック

ノードアドレス：2
占有情報
Out： 2 バイト
In ： 2 バイト

ノードアドレス：3
占有情報
Out： 32 バイト
In ： 32 バイト

PCON 2号機

PCON 3号機

⑥
クリック

⑦
クリック
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

実ネットワーク構成と比較・マージ 画面

Auto Connect Project 画面

追加を確認後、 をクリックします。⑨

Auto Connect Project画面 の に PCONのノードアドレスと
コントローラー情報が追加されます。

⑩

実ネットワーク構成と比較・マージ画面に、 PCONのノードアドレスとコントローラー情報が
追加されます。

⑧

⑨
クリック

PCON 1号機

ノードアドレス：1
占有情報
Out： 16 バイト
In ： 16 バイト

ノードアドレス：2
占有情報
Out： 2 バイト
In ： 2 バイト

ノードアドレス：3
占有情報
Out： 32 バイト
In ： 32 バイト

PCON 2号機

PCON 3号機
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

Auto Connect Project画面のメニューバーから ［ファイル →  をクリックします。

2 データの転送

②
クリック

Auto Connect Project 画面

①

をクリックします。②

①
クリック

同期 画面が表示されます。転送したいデータ（この事例では NJ101）にチェックします。③

同期 画面

③
チェック

同期 画面

をクリックします。④

④
クリック
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

同期中 画面

運転モードに変更 の確認画面が出ます。
PLCが動作開始しても問題ないことを確認し、 をクリックします。

同期中 画面が表示されますのでそのまま待ちます。⑥

⑦

転送実行確認 画面

転送実行確認 画面が表示されますので、PLCの動作が停止しても問題ないことを確認し、
をクリックします。

⑤

⑤
クリック

運転モードに変更確認 画面

⑦
クリック
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

同期 画面

同期したデータの文字が白文字に変わったことを確認します。⑧

“同期は成功しました。” と表示されることを確認し、 をクリックします。⑨

白になればOK

⑧
確 認

同期 画面

白文字に
なればOKです

⑨
クリック

⑨
確 認

同期が失敗した場合は、配線を確認のうえ、本項の①から再実行をお願いします。
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

正常時のLED 状態は以下のとおりです。
・ RUN ：緑点灯
・ ERR ： 消灯
・ LINK/ACT ：緑点灯

1

EtherCATマスターユニット と コントローラーの通信確認をします。

コントローラー側 通信状態確認

3つの LED（RUN、ERR、 Link/Activity）の状態を見て正常通信状態であるかを判断します。

EtherCAT 通信状態確認４

SV/ALM 状態表示LED

※ Link/Activity LEDは、終端にコントローラーが来る場合、
出力ポートへケーブルが未設状態であれば点灯/点滅しません。

RUN
｜ステータスLED

ERR

EtherCAT(R) 出力ポート

Link/Activity
LED

○：点灯、 ×：消灯、 ☆点滅 （）内は点滅周期

名称 色 表示状態 説明

RUN

― × 初期化状態（EtherCAT(R)通信”INIT”状態）
または電源オフ

■緑 ● 正常運転状態（EtherCAT(R)通信
”OPERATION” 状態）

■緑 ★
ON:200ms/OFF（200ms）

（EtherCAT(R)通信 ”PRE-OPERATION”状態）

■緑 ★
ON:200ms/OFF（1000ms）

（EtherCAT(R)通信 ”SAFE-OPERATION”状態）

■橙 ● 通信部品（モジュール）異常

ERR

― × 異常なし、または電源オフ

■橙 ★
ON:200ms/OFF（200ms）

構成情報（設定）異常
（マスターから受け取った情報が設定できない）

■橙 ★
ON:200ms×2回/OFF（1000ms）

通信部回路異常
（ウオッチドッグタイマー・タイムアウト）

■橙 ● 通信部品（モジュール）異常

Link/
Activity

― × リンク状態未検出、または電源オフ

■緑 ● リンク中（回線混雑なし）

■緑 ★
ON:50ms/OFF（50ms）

リンク中（回線混雑発生中）

LEDの表示状態

EtherCAT(R) 入力ポート

PLC／EtherCATマスターユニット／
コントローラー

用意するもの
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STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次 STEP

３

PLCの前面にある 3つの LED（NET RUN, NET ERR, Link/ACT）の状態を見て
正常通信状態であるか判断します。

正常時のLED 状態は以下のとおりです。

・ NET RUN ：緑点灯
・ NET ERR ： 消灯
・ LINK/ACT ：黄点滅

内蔵EtherNet/IP ポート
100BASE-TX/10BASE-T

内蔵EtherCAT ポート
100BASE-TX

EtherCATマスターLED 表示部

LEDの表示状態

ラベル 色 点灯状態 説明

NET RUN

■緑

● EtherCAT 通信中
・ I/Oデータの入出力が動作

★
EtherCAT 通信確立中
下記のどちらかの状態であることを示す
・ メッセージ通信のみが動作
・ メッセージ通信と I/Oデータの入力のみが動作

- ×
EtherCAT 通信停止中
・ 電源OFF状態、またはリセット状態
・ MACアドレス異常、通信コントローラー故障などが発生中

NET ERR
■赤

● ハードウェア異常、例外処理などの復帰不可な異常が発生

★ 復帰可能な異常が発生中

- × エラーなし

Link/
ACT

■黄
● リンク確立

★ リンク確立後、データ送受信中
データ送受信中のたびに点滅

- × リンク未確立

2 PLC側 通信状態確認

○：点灯、 ×：消灯、 ☆点滅
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STEP３ 動作させる

２．PLCから動作させる p56

１．IA-OSから動作させる p44
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１IA-OSから動作させる

コントローラー通信ケーブルを下記接続図のように接続します。①

コントローラー通信ケーブル接続後、コントローラー電源コネクター部（0-24V）にDC24V電源を
投入します。

②

コントローラー／アクチュエーター／パソコン
通信ケーブル／モーターエンコーダーケーブル／
パソコン（IA-OSインストール済）

用意する物

以下の手順から、アクチュエーターの動作を行います。
動作を始める前に、アクチュエーター可動範囲内に干渉物がないか十分に確認してください。

1 IA-OSの接続

コントローラー”SIO”ポートにコントローラー通信ケーブルを接続する際は、上記赤枠内のとおり
２つの矢印を合わせて、挿入してください。
矢印が合っていない状態で挿込むと、コネクターを破損させる原因になります。

非常停止スイッチ
（任意）

コントローラー

24V
0V

24V

電源コネクター

パソコン側
USBポート

コントローラー
通信ケーブル

コントローラー側
SIOポート

パソコン

コントローラー側
コントローラー通信ケーブル接続方法

２つの白矢印を
合わせて挿入コントローラー
２つの矢印を
合わせて挿入

SIOポート

接続例

コントローラー
通信ケーブル



クイックスタートガイド ～ACON／DCON／PCON EtherCAT接続仕様～

©2025 ／株式会社アイエイアイ p45

STEP
３

STEP
１

STEP
２ 動作させる目次

2 IA-OSの接続

IAI ツールボックス 画面

クリック

“IAI ツールボックス”から、IA-OSを立上げ、接続します。

コントローラー前面パネルの動作モード設定スイッチを “MANU” 側に切替えます。③

MANU側へ切替える

コントローラー

動作モード設定スイッチ
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IA-OSメイン画面

ポジションデータの設定3

ポジションデータ取得方法選択画面

ポジションデータ取得方法選択画面が表示されます。
をクリックします。

③

①
クリック

をクリックします。②

②
クリック

③
クリック

ポジションデータ編集 画面が開きます。④
IA-OS メイン画面

ポジションデータ編集画面

IA-OSメイン画面上部の “ポジションデータ” をクリックします。①
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ポジションデータ編集画面の切替え

ポジションデータ編集画面は、
「簡易」, 「標準」, 「全項目」, 「カスタマイズ」 の4種類から、表示切替が選択できます。

ポジションデータ編集（全項目）画面

ポジションデータ編集 画面

ポジションデータ編集（簡易）画面

ポジションデータ編集（標準）画面

ポジションデータ編集（カスタマイズ）画面

補 足

いずれかを
選 択

位置データのみ

必要最小限表示

すべて表示

表示させたい項目を選択できます

※ 詳細は、IA-OSのヘルプ機能を確認してください。
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アクチュエーターのモーターに電源を投入（サーボON）2

サーボON／OFF切替

サーボON！

ポジションデータ編集 画面

アクチュエーターのモーターが、正常にサーボONすると、
サーボON状態のランプ部が緑色に点灯します。

②

緑色点灯

をクリックします。①

①
クリック

試運転画面への切替え1

ポジションデータ編集 画面

IA-OSからコントローラーに接続しているアクチュエーターを動かすために、試運転画面へ切替えます。

① ポジションデータ編集 画面の をクリックします。

サーボON ＝（モーター電源ON）

①
クリック

画面が切替わり、試運転の項目が表示されます。②

アクチュエーターの動作確認
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3 アクチュエーターを原点復帰させる

原点
原点側に動作

原点復帰完了

原点復帰未完了状態ポジションデータ編集 画面

アクチュエーターが原点復帰動作を開始します。③

をクリックします。①

緑色点灯

正常に原点復帰完了すると、原点復帰のランプ部が緑色に点灯します。④
原点復帰完了

アクチュエーターが動きます！

原点復帰動作

確認画面が表示されます。
OKをクリックします。

②
①

クリック

②
クリック

バッテリーレスアブソリュート仕様のアクチュエーターは、原点復帰が完了した状態が保持されます。

原点復帰速度は変更できません。
この速度を大きくすると、アクチュエーター動作部がメカエンドに当たる際の衝撃が大きくなり、
長期的にアクチュエーター機構に悪影響を及ぼす、もしくは原点位置の誤差量が大きくなるなどの
可能性があります。
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4 アクチュエーターをジョグ（ JOG ）動作させる

原点
（座標０mm）

ストロークエンド側
に動作

ストロークエンド

原点
（座標０mm）

原点側に動作

ストロークエンド

ジョグ動作（プラス方向）

ジョグ動作（マイナス方向）

①

②③

ポジションデータ編集 画面

ジョグ速度変更

● 前進をクリックしている間、
ストロークエンド方向に移動します。

● 後退をクリックしている間、
原点方向に移動します。

下図のとおり、ジョグ速度は3段階で変更できます。①

をクリックすると、アクチュエーターがストロークエンド側に移動します。②

をクリックすると、アクチュエーターが原点方向に移動します。③

①
選 択

②
クリック

③
クリック

アクチュエーターが動きます！

アクチュエーターが動きます！
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5 ポジション（目標位置）の登録

ポジションデータ編集 画面

”ポジションテーブル入力部”の入力したいポジションNo.“位置〔mm〕” をクリックして選択します。
”ポジションテーブル入力部”下部に、入力できる値の範囲が表示されます。

②

ポジションデータ編集 画面の をクリックします。①

インチング・ジョグ操作 画面

ポジション移動操作 画面

ポジションデータ編集 画面

ポジションテーブル入力部

ポジションテーブル入力部

入力範囲
表示

※ ポジションデータ編集画面は “標準” の表示で説明します。

①
クリック

②
選択
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情報 画面

ポジションデータ編集画面の上部にある をクリックします。④

確認画面が表示されます。 をクリックします。⑤

ポジションデータ編集 画面

“入力範囲”に表示されている値の範囲で任意の座標値を入力し、お使いのパソコンの Enter
キーを押します。
（下記事例ではポジションNo.0に0mm、ポジションNo.1に100mmを入力しています。）

③

ポジションデータ入力部 画面

位置を入力し”Enter”キーを押下すると速度および加速度、減速
度などその他の欄には、あらかじめコントローラーに登録されている
アクチュエーター定格値が自動入力されます。
変更が必要な場合はそれぞれカーソルを移動させて数値を入力して
ください。入力範囲は画面下方にそれぞれ表示されます。

位置入力
＋

Enter

情報画面が表示されます。 をクリックします。⑥

情報 画面

④
クリック

⑤
クリック

⑥
クリック
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⑦ ポジションデータの転送が完了すると、入力した数値が “黒太文字”から “黒文字”に変わります。
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6 登録したポジション（目標位置）への移動

移動させたいポジションNo.”位置”欄をクリックして
選択します。

ステップ移動（①で選択したポジションNo.への移動）
させる場合 “ポジション移動”欄の をクリック
します。

連続移動させる場合、“ポジション移動”欄の
をクリックします。

①選択

原点
（座標０mm）

ポジション№１
に動作

100mm

ポジション№1

②クリック

● 選択したポジションへの移動を実行します。

ステップ移動

連続移動

０mm

100mm

ポジション№1

ポジション№0

● 選択したポジションから連続移動を実行します。

停止

②クリック

※停止させるときは

をクリック

停止
③

②

①

③クリック ③クリック

アクチュエーターが動きます！

アクチュエーターが動きます！

※停止させるときは

をクリック
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補 足

試運転を行う場合には、ステータスバーにある “セーフティー速度” 機能の 有効 ／ 無効を確認してください。

セーフティー速度機能が有効になっている場合は、パラメーターNo.35 “セーフティー速度に“設定された速度で
制限がかかるため、ポジションデータに設定された速度通りに動作しない可能性があります。
ポジションデータに設定された速度で試運転を行いたい場合は、以下の手順でセーフティー速度機能を
無効化します。

MANU動作モード選択画面が表示されます。
“セーフティー速度” の にチェックを入れ、 をクリックします。

試運転動作時の速度について

③

ポジションデータ編集 画面

をクリックします。②

MANU動作モード選択画面

セーフティー速度が “無効” に切替わります。④

セーフティー速度を無効に設定すると
ランプ部が消灯します。

ポジションデータ編集 画面のメニューバーにある をクリックします。①

①
クリック

②
クリック

③
チェック

③
クリック
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２PLCから動作させる

PLCとコントローラーの接続

① PLCからコントローラーへ各データの設定値を入力し、スタート信号を入力します。
② アクチュエーターが動作します。
③ コントローラーから位置決め完了信号・現在位置データが出力されます。

動作モードの違いにより、タイミングチャートが 3種類 あります。 また、動作モード毎に “位置決め動作”、
“押付け動作” の2例を示します。

動作②

PLCからの指令入力

アクチュエーター

PLCコントローラー
EtherCAT仕様

データ設定 スタート信号＋①

位置決め完了
信号出力③ 現在位置

データ出力＋

1

2

3

位置決め動作（ポジション／簡易直値モード）

押付け動作 （ポジション／簡易直値モード）

位置決め動作（ハーフ直値モード）

押付け動作 （ハーフ直値モード）

位置決め動作（フル直値モード）

押付け動作 （フル直値モード）

4

5

6

コントローラー／アクチュエーター／パソコン／通信ケーブル
モーターエンコーダーケーブル／PLC／フィールドネットワーク
専用ケーブル

用意する物

PLCからコントローラーに信号を入力することで、アクチュエーターは動作します。
また、コントローラーからの信号出力を上位機器が受取ることで、アクチュエーターの状態を把握する
ことができます。
動作モードによっては、現在位置データを数値でタイムリーにフィードバックできるタイプもあります。

本書では、PLCを上位機器として接続する場合の例をご紹介します。
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原点復帰動作

インクリメンタルエンコーダー仕様のアクチュエーターは電源投入後、原点復帰動作を行う必要があります。

原点復帰動作についてタイミングチャートを示します。コントローラーのフィールドバス動作モードに関わらず、
タイミングチャートは同様です。

＜電源投入＞ → ＜サーボON＞ → ＜原点復帰＞

入力 PLC ⇒ コントローラーへの
入力信号出力 コントローラ ⇒ PLCへの

出力信号

コントローラーへ
DC24V電源投入

SON入力
（サーボON指令）

SV出力
（サーボON状態）

HOME入力
（原点復帰指令）

HEND出力
（原点復帰完了）

アクチュエーター動作

ON

モーターに動力電源を供給
（サーボON）します。

ON

ON モーターが正常にサーボON
できたことを確認します。

原点復帰動作を指令します。
（速度変更不可）

原点復帰動作が完了した
ことを確認します。

ON

ON

動作

原点復帰動作中

原点復帰を行う前に、アクチュエーター周囲に干渉物がないことを必ず確認してください。

原点復帰速度は変更できません。
この速度を大きくすると、アクチュエーター動作部がメカエンドに当たる際の衝撃が大きくなり、
長期的にアクチュエーター機構に悪影響を及ぼす、もしくは原点位置の誤差量が大きくなるなどの
可能性があります。
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1 位置決め動作（ポジション／簡易直値モード）

PLCの目標位置レジスターに位置データを書込み、速度、加減速度、位置決め幅、押付け電流制限値
などはポジションテーブルで指定して運転します。

目標位置以外のポジションデータ（速度、加減速度、位置決め幅など）をポジションテーブルに
設定します。

①

ポジション ／ 簡易直値モードでの運転

MOVE出力
（移動中）

現在位置データ出力

PEND出力
（位置決め完了）

目標位置データ
設定値入力

指定ポジションNo.
入力

CSTR 入力
（スタート信号）

目標位置データを目標位置
レジスターに設定します。

速度・加速度などを設定した
ポジションNo.を指定します。

スタート信号を入力します。

目標位置手前の位置決め幅内
に入るとONします。

ON

アクチュエーター動作

現在値データは常時更新
されます。

ON

ON アクチュエーターが動作中に
ONします。

位置決め幅

OFF

OFF

OFF

入力
PLC ⇒ コントローラーへの
入力信号出力 コントローラー ⇒ PLCへの

出力信号

ON

以下タイムチャートにならい、PLCからコントローラーへ目標位置データ・ポジションNo.の設定、
スタート信号のON/OFFを行います。

②

データ設定

データ設定

OFF

ポジション移動中

※ T1：上位コントローラーのスキャンタイムを考慮し、データ設定とスタート信号入力の間隔を
空けてください。

※ Yt+Xt ≦ tdpf ≦ Yt+Xt+3〔ms〕

T1

tdpf

Yt: PLC ⇒ コントローラー伝送遅れ時間
Xt: コントローラー ⇒ PLC伝送遅れ時間
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2 押付け動作（ポジション／簡易直値モード）

PSFL 出力
（押付け空振り）

現在位置データ出力

PEND 出力
（押付け完了）

目標位置データ
設定値入力

指定ポジションNo.入力

CSTR 入力
（スタート信号）

目標位置データを目標位置
レジスターに設定します。

速度・加速度などを設定した
ポジションNo.を指定します。

スタート信号を入力します。

押付け動作が正常に終了すると
ONします。

ON

アクチュエーター動作

現在値データは常時更新
されます。

ON

ON
押付け動作時、空振り停止
するとONします。

OFF

OFF

目標位置以外のポジションデータをポジションテーブルに設定します。このとき、押付け動作を行う
ポジションデータの “押付け電流値” と押付ける距離を決める “位置決め幅”を設定します。

①

PUSHS 出力
（押付け動作中）

押付け完了／空振り

OFFON 押付け動作中にONします。

データ設定

データ設定

MOVE出力
（移動中）

ON アクチュエーターが動作中に
ONします。

OFF

以下タイムチャートにならい、PLCからコントローラーへ目標位置データ・ポジションNo.の設定、
スタート信号のON/OFFを行います。

②

押付け

T1

tdpf

Yt: PLC ⇒ コントローラー伝送遅れ時間
Xt: コントローラー ⇒ PLC伝送遅れ時間

入力
PLC ⇒ コントローラーへの
入力信号出力 コントローラー ⇒ PLCへの

出力信号

※ T1：上位コントローラーのスキャンタイムを考慮し、データ設定とスタート信号入力の間隔を
空けてください。

※ Yt+Xt ≦ tdpf ≦ Yt+Xt+3〔ms〕
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 動作させる目次

目標位置データ
設定値入力

目標位置データを目標位置
レジスターに設定します。

位置決め幅データ
設定値入力

位置決め幅データを位置決め幅
レジスターに設定します。

速度データ
設定値入力

速度データを速度レジスターに
設定します。

加減速度データ
設定値入力

加減速度データを加減速度
レジスターに設定します。

現在位置データ出力 現在値データは常時更新されます。

DSTR 入力
（スタート信号）

目標位置データを目標位置
レジスターに設定します。

PEND 出力
（位置決め完了）

目標位置手前の位置決め幅内に
入るとONします。

ハーフ直値モードでの運転

3 位置決め動作（ハーフ直値モード）

MOVE出力
（移動中）

アクチュエーターが動作中に
ONします。

ON OFF

アクチュエーター動作

データ設定

データ設定

データ設定

データ設定

位置決め幅

PLCの目標位置レジスターに位置データを書込み、速度、加減速度、位置決め幅、押付け電流制限値
なども各データのレジスターに書込んで運転します。

ON OFF

OFF ON

目標位置移動中

T1

tdpf

Yt: PLC ⇒ コントローラー伝送遅れ時間
Xt: コントローラー ⇒ PLC伝送遅れ時間

入力
PLC ⇒ コントローラーへの
入力信号出力 コントローラー ⇒ PLCへの

出力信号

※ T1：上位コントローラーのスキャンタイムを考慮し、データ設定とスタート信号入力の間隔を
空けてください。

※ Yt+Xt ≦ tdpf ≦ Yt+Xt+3〔ms〕
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 動作させる目次

現在位置データ出力 現在値データは常時更新されます。

PUSH 入力
（押付け指定）

DIR 入力
（DIR押付け方向指定）

ONすることで、押付け動作を
指定します。

押付け方向の指定を行います。

DSTR 入力
（スタート信号） ONで位置決め指令を行います。

PSFL 出力
（押付け空振り）

押付け動作時、空振り停止
するとONします。

4 押付け動作（ハーフ直値モード）

アクチュエーター動作

押付け完了／空振り

MOVE出力
（移動中）

アクチュエーターが動作中に
ONします。ON OFF

目標位置データ
設定値入力

目標位置データを目標位置
レジスターに設定します。

位置決め幅データ
（押付け距離）
設定値入力

押付け距離を位置決め幅
レジスターに設定します。

速度データ
設定値入力

速度データを速度レジスターに
設定します。

加減速度データ
設定値入力

加減速度データを加減速度
レジスターに設定します。

押付け電流制限値
設定値入力

押付け電流制限値を押付け電流
制限値レジスターに設定します。

データ設定

データ設定

データ設定

データ設定

データ設定

ON OFF

ON OFF

ON

ON：原点逆方向押付け（目標位置＋位置決め幅）

OFF：原点方向押付け（目標位置－位置決め幅）

押付け

PEND出力
（押付け完了）

押付け動作が正常に終了すると
ONします。ONOFF

Yt: PLC ⇒ コントローラー伝送遅れ時間
Xt: コントローラー ⇒ PLC伝送遅れ時間

T1

tdpf

入力
PLC ⇒ コントローラーへの
入力信号出力 コントローラー ⇒ PLCへの

出力信号

※ T1：上位コントローラーのスキャンタイムを考慮し、データ設定とスタート信号入力の間隔を
空けてください。

※ Yt+Xt ≦ tdpf ≦ Yt+Xt+3〔ms〕
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 動作させる目次

DSTR 入力
（スタート信号） ONで位置決め指令を行います。

目標位置データ
設定値入力

目標位置データを目標位置
レジスターに設定します。

位置決め幅データ
設定値入力

位置決め幅データを位置決め幅
レジスターに設定します。

速度データ
設定値入力

速度データを速度レジスターに
設定します。

ポジションゾーン境界値
設定値入力

ポジションゾーン境界値データを
レジスターに設定します。

データ設定

フル直値モードでの運転

加速度データ
設定値入力

加速度データを加速度レジスターに
設定します。

減速度データ
設定値入力

減速度データを減速度レジスターに
設定します。

5 位置決め動作（フル直値モード）

アクチュエーター動作

位置決め幅

現在位置データ出力 現在値データは常時更新されます。

PEND 出力
（位置決め完了）

目標位置手前の位置決め幅内に
入るとONします。

MOVE出力
（移動中）

アクチュエーターが動作中に
ONします。ON OFF

位置決め動作に関するすべての値を直接数値で指定して運転します。

OFF

ON OFF

ON

OFF

目標位置移動中

Yt: PLC ⇒ コントローラー伝送遅れ時間
Xt: コントローラー ⇒ PLC伝送遅れ時間

T1

tdpf

入力
PLC ⇒ コントローラーへの
入力信号出力 コントローラー ⇒ PLCへの

出力信号

※ T1：上位コントローラーのスキャンタイムを考慮し、データ設定とスタート信号入力の間隔を
空けてください。

※ Yt+Xt ≦ tdpf ≦ Yt+Xt+3〔ms〕
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 動作させる目次

6 押付け動作

現在位置データ出力 現在値データは常時更新されます。

PUSH 入力
（押付け指定）

DIR 入力
（DIR押付け方向指定）

ONすることで、押付け動作を
指定します。

押付け方向の指定を行います。

DSTR 入力
（スタート信号） ONで位置決め指令を行います。

PSFL 出力
（押付け空振り）

押付け動作時、空振り停止
するとONします。

アクチュエーター動作

押付け完了／空振り

MOVE出力
（移動中）

アクチュエーターが動作中に
ONします。ON OFF

目標位置データ
設定値入力

目標位置データを目標位置
レジスターに設定します。

位置決め幅データ
（押付け距離）

設定値入力
押付け距離を位置決め幅
レジスターに設定します。

速度データ
設定値入力

速度データを速度レジスターに
設定します。

ポジションゾーン境界値
設定値入力

ポジションゾーン境界値データを
レジスターに設定します。

押付け電流制限値
設定値入力

押付け電流制限値を押付け電流
制限値レジスターに設定します。

データ設定

加速度データ
設定値入力

加速度データを加速度レジスターに
設定します。

減速度データ
設定値入力

減速度データを減速度レジスターに
設定します。

負荷電流閾値
設定値入力

負荷電流閾値データを負荷電流
閾値レジスターに設定します。

ON OFF
tdpf

ON

OFF

OFF

OFF

ON

ON：原点逆方向押付け（目標位置＋位置決め幅）

OFF：原点方向押付け（目標位置－位置決め幅）

押付け

PEND出力
（押付け完了）

押付け動作が正常に終了すると
ONします。

OFF ON

Yt: PLC ⇒ コントローラー伝送遅れ時間
Xt: コントローラー ⇒ PLC伝送遅れ時間

T1

入力
PLC ⇒ コントローラーへの
入力信号出力 コントローラー ⇒ PLCへの

出力信号

※ T1：上位コントローラーのスキャンタイムを考慮し、データ設定とスタート信号入力の間隔を
空けてください。

※ Yt+Xt ≦ tdpf ≦ Yt+Xt+3〔ms〕
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 動作させる目次

移動中のデータ変更

ハーフ直値モード、フル直値モードは移動中に目標位置データ、加減速データ、速度データ、位置決め幅、
押付け時電流制限値の中で出力データレジスターで設定している値を変更することが可能です。
データ変更を行った後、位置決め指令（DSTR）をtdpf 以上“ON”にします。
また、DSTR を“OFF”にした後、次のDSTR を“ON”にするまでの時間は、twcsON ＋ twcsOFF
以上開けてください。

速度・加速度データ
設定値入力

速度・加速度のデータを
各レジスターに設定します。

DSTR 入力
（スタート信号）

目標位置データを目標位置
レジスターに設定します。

PEND 出力
位置決め完了

目標位置手前の位置決め幅内に
入るとONします。

MOVE出力
（移動中）

アクチュエーターが動作中に
ONします。ON

アクチュエーター速度

データ設定（n2）

twcsON

OFF

twcsONtwcsOFF

tdpt

n1 n2 n3

速度 n2
速度 n3

ON

1. 速度の設定がされていない場合、または設定が0 の場合は停止したままとなり、アラームには
なりません。

2. 移動中に、速度設定を0 に変更した場合は減速停止し、アラームにはなりません。
3. 移動中に、加減速度／速度データだけを変更する場合でも目標位置データの設定が必要です。
4. 移動中に、目標位置だけを変更する場合でも、加減速度・速度データの設定が必要です。

ON

データ設定（n3）

OFF
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改版履歴

1A 初版発行2021.3

1B 軽微な誤記修正2023.4

2A ●軽微な誤記修正
●STEP2-1.2,STEP3-1

IA-OS立上げ手順削除
●動作モード（ポジション/簡易直値モード2、ハーフ直値モード2、

リモートI/Oモード２、フル直値モード2）の追加

2025.1
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