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目次 STEP
２

STEP
３

STEP
1

はじめに

【本書対応のRCON】

RCON-GW／GWG モーションゲートウェイユニット
RCON-PC／PCF／AC／DC／SC ドライバーユニット
SCON拡張ユニット RCON-EXT
RCON接続仕様 SCON

●本書では、オムロン社製PLC（NJシリーズ）の内蔵EtherCATポートに、
当社RCONシステムを接続する場合を例として、基本的な導入手順を説明しています。

●設定内容につきましては、条件や用途に合わせて変更をしてください。

●本書に記載されている事柄は、製品の改良にともない予告なく変更させて
いただく場合があります。

●この取扱説明書の内容についてご不審やお気付きの点などがありましたら、
“アイエイアイお客様センターエイト” もしくは、最寄りの当社営業所まで
お問合わせください。

●EtherCAT® は、ドイツ Beckhoff Automation GmbH によりライセンスされた
特許取得済み技術であり登録商標です。

●Sysmacは、オムロン株式会社FA機器製品の日本およびその他の国における
商標または登録商標です。

●本文中における会社名・商品名は、各社の商標または登録商標です。

本書は、 EtherCATモーション仕様のRCONモーションシステム立上げ作業を、より早く・簡単に行なうために
作られた資料です。
取扱いの詳細に関しては、別途当社取扱説明書をご確認ください。
・ RCONシステム 取扱説明書（MJ0384）
・ RCON EtherCATモーション 取扱説明書（MJ0427）

また、モーション仕様のRCONの各ユニットが連結したものを 『RCONモーションシステム』 という表記で説明を
します。

本書では、R-Unit の RCON・EtherCATモーション仕様に共通した内容に関して
RCP6＋RCONモーションシステムを例に説明いたします。
また、ツール操作は、IA-OS、パソコンOS環境はWindows10 にて説明します。
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目次 STEP
２

STEP
３

STEP
1

ゲートウェイユニット本体

製番シール

ゲートウェイユニット本体右側面部分に貼付けられた製番シール Model 部分に型式が記載して
あります。 この項目★記部記載内容（I/O種類を表示）が ECM（EtherCATモーション接続）
であることをご確認ください。

Model RCON – GW – ECM - ET

ECM（EtherCATモーション接続）
であるかを確認

★

ゲートウェイユニットの型式確認
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目次 STEP
２

STEP
３

STEP
1

● ゲートウェイユニット（型式例：RCON-GW/GWG-ECM-ET-TRN） 数量：1

ゲートウェイユニット

以下の機器を用意してください。

RCON-PC-2

● 駆動源遮断コネクター
数量：1（ユニット毎）

型式：DFMC1.5/2-STF-3.5

※RCONドライバーユニットに付属

● 24Vドライバーユニット（型式例：RCON-PC/PCF/AC/DC） 数量：お客様の仕様による

RCON-AC-2

RCON-PCF-1

24Vドライバーユニット

１ 必要な機器の確認

RCONシステムは各ユニットを連結せず、個々のユニットを包装し出荷をしています。
開梱時、まずお客様で注文された各ユニットが必要数あることをご確認ください。
以下に同梱されている製品の例を掲載します。

RCON-DC-2

● システムI/Oコネクター
数量1

型式：DFMC1.5/5-ST-3.5

● ファンユニット
数量：ゲートウェイユニット型式による

型式：RCON-FU

※RCONゲートウェイユニットに付属※RCONゲートウェイユニットに付属

オプション

● ダミープラグ 数量１
型式：DP-4S

※RCON-GWGの場合付属
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目次 STEP
２

STEP
３

STEP
1

● SCON拡張ユニット（型式：RCON-EXT） 数量：1

● 接続ケーブル
数量：お客様の仕様による
型式：CB-RE-CTL002

● SCON RCON接続仕様
数量：お客様の仕様による

型式：SCON-CB-***-RC-0-*

● ターミナルユニット（終端抵抗）
数量：お客様の仕様による
型式：RCON-EXT-TR

※ SCON-拡張ユニットに付属 ※ SCON-CB-RC に付属

※ -RC はRCON接続仕様

● 200V電源ユニット 数量：1台（型式：RCON-PS2-3）

※ RCON-PS2-3 に付属

200V用 ターミナルユニット
型式：RCON-GW-TRS

● 電源用コネクター
数量1

型式：SPC 5_4-STF-7,62

● ファンユニット
数量：1

型式：RCON-FU

※RCONゲートウェイユニットに付属

● 200Vドライバーユニット （型式：RCON-SC） 数量：お客様の仕様による

● ダミープラグ
数量：1（ユニット毎）

型式：DP-6

● ファンユニット
数量：1（ユニット毎）
型式：RCON-FUH

※200Vドライバーユニットに付属

※200V電源ユニットに付属

200V電源ユニット

200Vドライバーユニット
RCON-SC

SCON拡張ユニット

ファンユニット RCON-FUH

※200Vドライバーユニットに付属

ファンユニット RCON-FU
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目次 STEP
２

STEP
３

STEP
1

●モーターエンコーダーケーブル
数量1

型式：CB-ADPC-MPA***/
CB-ADPC-MPA***-RB

※アクチュエーターに付属

● アクチュエーター（型式例：RCP6-** / RCS4-**） 数量：お客様の仕様による

RCP6-SA6C-WA

RCS4-SA6C-WA

● モーターケーブル / エンコーダーケーブル 数量 各1
型式：CB-***-MA*** / CB-***-P(L)A***

※アクチュエーターに付属

※市販のDC24V電源でも可

※ティーチングボックスとパソコン専用ティーチングソフトはどちらか一方が必要

● 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
型式：IA-OS-*

どちらか一方

● ティーチングツール

PSＡ-24(L)
● 通信用コネクター
数量：2（ユニット毎）
型式：0221-2403

※EC接続ユニットに付属

● 24V電源ユニット（型式例：PSA-24(L)） 数量：お客様の仕様による
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目次 STEP
２

STEP
３

STEP
1

● ゲートウェイユニットの設定

● IA-OSの設定

● IA-OSから動かす

p30
p31
p81

● ネットワークの配線

● ネットワークの通信状態確認

p27

p78

PLC

フィールドネットワーク

パソコン
パソコン専用ティーチングソフト
<型式：IA-OS-*>

ファンユニット
<型式：RCON-FU(H)>

DC24V電源
<型式：PSA-24(L)>

RCON接続仕様
SCONコントローラー
【IO種類：RC】

接続ケーブル
<型式：CB-RE-CTL002>

ターミナルコネクター
<型式：RCON-EXT-TR>

システムI/Oコネクター
<型式：DFMC1.5/5-ST-3.5>

駆動源遮断コネクター
<型式：
DFMC1.5/2-STF-3.5>

モーター電源
三相/単相
AC200V

ダミープラグ
<型式：DP-6>

電源コネクター
<型式：

SPC5/4-STF-7,62>

USBケーブル

２ 接続図

● PLCから動かす p88

● コントローラーの配線 p 9
p20● アクチュエーターの配線

ダミープラグ
<型式：DP-5>

● PLCの設定 p51



p8

１．コントローラーの配線

２．アクチュエーターの配線

３．フィールドネットワークの配線

p 9

p20

p27

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
RCONモーションゲートウェイユニット/
ドライバーユニット/SCON拡張ユニット/
ターミナルユニット/
SCON-CB-*-RC/200V電源ユニット

用意する物
RCONモーションシステムの組立て

1 各ユニットの連結

① 連結パーツの操作部 を開く方向に回して止めます。
② 連結パーツ, 位置決めボス, 連結コネクターがはめあう様に合わせ、しっかりと挿込みます。
③ ユニット間の連結パーツの操作部を閉じる方向に回して止めます。

連結パーツ

位置決めボス

連結コネクター

位置決めボス

しっかり
挿込む

②

③

①
開く方向

開く方向

連結パーツ

操作部

連結パーツ

閉じる方向

操作部

閉じる方向
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

SCON拡張ユニットを連結する場合の注意点
SCON接続ユニットについては、ゲートウェイユニットに隣接するよう設置をしてください。
接続順番が異なる場合、通信に不具合が生じる可能性があります。

RCON-PS/RCON-SC を連結する場合の注意点
●RCON-PSは、24V RCONドライバーユニットの右隣、24V RCONドライバーユニットがない

場合はゲートウェイユニットの右隣に配置します。
●RCON-SCは、RCON-PSの右隣に配置します。RCON-SCの右端にはターミナルユニットが

来るように配置します。

RCON-PS2

24V ドライバーユニットの
右側

RCON-SC

RCON-PS2の
右側

RCON-GW-TRS
ターミナルユニット
（RCON-SC 隣接専用）

右端（終端抵抗）

拡張ユニットは必ず正面から見て、
RCONゲートウェイユニットのすぐ
右隣りに設置する。

ゲートウェイユニット

拡張ユニット
24V ドライバーユニット
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

補足 1 オプションのファンユニット取付け

取付け完了

RCON正面側

ファンユニット

ファンユニットのツメ
をドライバーユニット

に引掛ける

①

RCON正面側

③

ファンユニットを
正面側に倒す

②

ファンユニットを押え、
はめ込む

RCONシステムとファンユニットの
取付け向きを合わせます。

ファンユニットのツメを、ドライバーユニット
へ右図のように引掛けます。

①

ファンユニットをRCONシステム正面側に
倒します。

②

ファンユニットを上から押え、はめ込みます。③

RCON-SCとファンユニットの取付け向きを
合わせます。

ファンユニットのツメを、RCON-SCへ右図の
ように引掛けます。

①

ファンユニットを正面側に倒します。②

ファンユニットを上から押え、はめ込みます。③

200Vドライバー用
ファンユニット

ファンユニットのツメ
をドライバーユニット

に引掛ける

ファンユニットを
正面側に倒す

ファンユニットを押え、
はめ込む

①

オプションのファンユニットを取付ける手順について
説明します。

補足 2 200Vドライバーユニットへのファンユニット取付け

200Vドライバー用のファンユニットは、
RCON-SCに取り付けて出荷されます。
本補足は、メンテナンスなどの際にご活用
ください。

③

②
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

SCON本体の配線の詳細は、クイックスタートガイド SCON（MJ0369）を参照してください。

★ 最終軸にはターミナルコネクター
（終端抵抗）が必要です。

2 SCON と 拡張ユニットの接続

RCONシステムの仕様にSCON拡張ユニットを含む場合、以下の手順で組立てを行なってください。

RCONシステム
拡張ユニット

接続ケーブル
CB-RE-CTL＊＊＊

① SCON拡張ユニットの接続コネクターにケーブルのコネクターを挿込みます。

② SCON拡張ユニット（もしくは、 PIO/SIO/SCON拡張ユニット）に接続したケーブル端の
もう一方をSCON_RC仕様にある、RCON接続用コネクターの IN 側に挿込みます。

③ SCONの OUT 側RCON接続用コネクターにターミナルコネクター（終端抵抗）を挿込みます。

接続ケーブル
CB-RE-CTL＊＊＊

RCON接続用
コネクター

OUT

IN

SCON_RC仕様

接続ケーブル
CB-RE-CTL＊＊＊

RCON接続用
コネクター

OUT

IN

ターミナルコネクター（終端抵抗）
RCON-EXT-TR

SCON拡張ユニット（型式：RCON-EXT）

RCONシステム
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

RCONモーションゲートウェイユニット／
DC24V電源

用意する物RCONゲートウェイユニットへの配線

DC24V電源（型式：PSA-24(L)）

① 各コネクターの配線線径は、下記表を参照ください。

② 配線のストリップ部長さは、
・ MP：15mm
・ CP：10mm
・ FG：10mm
とします。

③ マイナスドライバーを
電線挿込口隣の穴に
押込んだまま、端子口
へ電線を入れ、奥まで
挿入します。

電源コネクターへの配線方法

MP

CP

良い例悪い例

④ マイナスドライバ－を抜きます。

コントローラーに電源を供給するため、各コネクターの端子へ配線をします。
以下の接続例を見ながら、配線作業を行なってください。

RCONモーションシステム

3 電源コネクターへの配線

0V+24V

接続するアクチュエーター型式、ドライバーユニットにより、コントローラーの消費電流は異なります。
詳しくは、RCON取扱説明書（MJ0384）の「仕様編 第2章 2.3 仕様/電源容量」を参照
してください。

コネクター 名 称 適合電線 線径 AWG（UL）（SQ（JIS））

MP（モーター電源） AWG 20～8（0.5 ～ 8 SQ）

CP（制御電源） AWG 24～12（0.2 ～ 3.5 SQ）

RCONモーションゲートウェイユニット
（型式：RCON-GW-ECM-ET）

MP（モーター電源）、CP（制御電源）の電線は、コントローラーの電源供給部（コネクター部）
で電流値を許容できる太さのものを使用してください。
また、絶縁被覆の温度定格が60℃以上の電線を使用してください。

CP

※ 軟銅線：直径1.6mm（2mm2：AWG14）以上の
アース線で接続してください。

アースターミナル
接地抵抗100Ω以下（D 種接地⼯事）
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

4 システムI/O コネクターへの配線

停止回路やイネーブル入力回路構築のためには、システムI/Oコネクターの配線が必要です。
以下、配線方法を説明します。

ゲートウェイユニットのシステムI/O部に、システムI/Oコネクターを挿込みます。①

システムI/Oコネクターの各端子へ配線をします。
ここでは、停止回路に停止スイッチを接続する例を示します。以下の接続例を見ながら、
配線作業を行なってください。

②

RCONモーションシステム

図のようにコネクターの
短絡線（青い線）を
残します

① 線径 AWG24～16 の配線を用意します。

② 配線のストリップ部長さは、
10mm とします。

③ マイナスドライバーで
橙色の突起部を押した
状態で端子口に電線
を入れ、奥まで挿入
します。

システムI/Oコネクターへの配線方法

良い例悪い例

④ マイナスドライバ－を放します。

停止スイッチ
★（任意）

RCONモーションゲートウェイユニット
（型式：RCON-GW-ECM-ET）

RCONモーションゲートウェイユニット／
システムI/Oコネクター

用意する物

システムI/Oコネクター
（型式：DFMC1.5/5-ST-3.5）

Auto/Manu-とAuto/Manu+間の配線は外さないでください。
PLCからサーボONができなくなります。
上位側でAutoとManuを切替える場合のみ、接点を設けてください。
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

24Vドライバーユニット／
駆動源遮断コネクター

用意する物24Vドライバーユニット 駆動源遮断回路の配線

24Vドライバーユニットの駆動源遮断入出力部にコネクターを挿込みます。①

24Vドライバーユニットに駆動源遮断回路を設けない場合は、納品時から配線してある短絡線を
そのままにします。
駆動源遮断回路を設ける場合には、以下の要領で配線を行ないます。

②

① 線径 AWG24～16 の配線を用意します。

② 配線のストリップ部長さは、
10mm とします。

③ マイナスドライバーで
橙色の突起部を押した
状態で端子口に電線
を入れ、奥まで挿入
します。

駆動源遮断コネクターへの配線方法

良い例悪い例

④ マイナスドライバ－を放します。

5 24Vドライバーユニットの駆動源遮断コネクターへの配線

マイナス
ドライバーで

締込む

RCONモーションシステム
駆動源遮断コネクター
（型式：DFMC1.5/2-STF-3.5）

24Vドライバーユニット
（型式：RCON-PC-2）
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

200V電源ユニット／電源コネクター
用意する物200V電源ユニットへの電源配線

200Vサーボドライバー RCON-SC を駆動用電源を供給するために、RCON-PS2 の電源コネクターへ
配線をします。

6 RCON-PS2 電源コネクターへの配線

200Vモーター電源ユニット（RCON-PS2）に電源コネクターを挿込みます。①

各端子へ配線をします。 以下の接続例を見ながら、配線作業を行なってください。②

RCONモーションシステム

マイナス
ドライバーで

締込む

※ 事例では、3相200V電源
の配線例を示しています。

アース
D 種接地
（旧第3種接地：接地抵抗100Ω 以下）

漏電ブレーカー

Ｘ

Ｘ

Ｘ

I> I> I>

サーキットブレーカー

L1 L2 L3
① 線径 AWG14～8 の配線を準備します。

② 配線のストリップ部長さは、
15mm とします。

③ マイナスドライバーを
電線挿込口隣の穴に
押込んだまま、端子口
へ電線を入れ、奥まで
挿入します。

電源コネクターへの配線方法

良い例悪い例

④ マイナスドライバ－を抜きます。

電源コネクター
（型式：SPC5/4-STF-7.62）

200V電源ユニット
（RCON-PS2-3）

漏れ電流は、接続されるモーター容量、ケーブル長および周囲環境によって変化します。そのため、
漏電保護を行なう場合は、漏電ブレーカの設置個所で漏れ電流の測定を行なってください。
漏電ブレーカーに関しては、火災の保護、人間の保護などの目的を明確にして選定する必要が
あります。漏電ブレーカーは、高調波対応型(インバーター用)を使用してください。
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

補 足 ノイズフィルターを使用する場合の RCON-PS2 電源コネクター配線

RCON-PS2にノイズフィルターの設置は不要です。しかし、装置をCEマーキング相当にする場合には、
ノイズフィルターの設置が必要です。
以下に、ノイズフィルターを使用する場合の配線例を示します。

3相200V 電源供給時の配線例①

ノイズフィルター
TAC-20-683（コーセル製）

単相200V 電源供給時の配線例②

ノイズフィルター
NBH-20-432（コーセル製）

アース
D 種接地
（旧第3種接地：接地抵抗100Ω 以下）

サージプロテクター
R・A・V-781BXZ-4
（岡谷電機産業 製）

漏電ブレーカー

Ｘ

Ｘ

Ｘ

RCON-PS2-3

コネクター型式：
SPC 5_4-STF-7,62

I> I> I>

サーキットブレーカー

L1 L2 L3

アース
D 種接地
（旧第3種接地：接地抵抗100Ω 以下）

サージプロテクター
R・A・V-781BWZ-2A
（岡谷電機産業 製）

漏電ブレーカー

Ｘ

Ｘ

RCON-PS2-3

コネクター型式：
SPC 5_4-STF-7,62

I> I>

サーキットブレーカー

L N

漏れ電流は、接続されるモーター容量、ケーブル長および周囲環境によって変化します。そのため、
漏電保護を行なう場合は、漏電ブレーカの設置個所で漏れ電流の測定を行なってください。
漏電ブレーカーに関しては、火災の保護、人間の保護などの目的を明確にして選定する必要が
あります。漏電ブレーカーは、高調波対応型(インバーター用)を使用してください。
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

200Vドライバーユニット DRV STOP について
200Vドライバーユニットは、外部駆動源遮断用コネクターの代わりに、内部の半導体による駆動源
遮断回路とドライバー停止回路（DRV STOP）を持っています。
ドライバー停止回路（DRV STOP）は、入力信号の状態に応じて、リアクションタイム（8ms 以下）
後にコントローラー内部の遮断回路にてモーターへのエネルギー供給を遮断します。

RCON-SC-1付属の ダミープラグ（DP-6）
を接続します。

使用しない

ドライバー
停止回路

使用する

ダミープラグ（DP-6）

RCONモーションシステム

ダミープラグ
（型式：DP-6）カチッと

音がするまで
挿入

ドライバー停止コネクター

200Vドライバーユニット
（型式：RCON-SC-1）

ドライバー停止機能を使用する場合、I/O配線をする
必要があります。
その場合、コネクターを準備し、配線を製作する必要が
あります。

メーカー：タイコエレクトロニクス
型式 ：2013595-1（はんだタイプ）

※圧接タイプもあります。
※かしめ⼯具2229737-1 が必要です。

※ 詳細は［RCON取扱説明書（MJ0384）］を
ご確認ください。
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

補 足

RCONに配線する電線は、下記の適合電線を使用してください。

ユニット コネクター 名 称
適合電線 線径
AWG（UL）

（SQ（JIS））

RCON
ゲートウェイ

ユニット

システムI/O
AWG 24～16

（0.2 ～ 1.25 sq）

MP
（24Vモーター電源）

AWG 20～8
（0.5 ～ 8 sq）

CP
（制御電源）

AWG 24～12
（0.2 ～ 3.5 sq）

24Vドライバー
ユニット

24Vドライバーユニット
駆動源遮断
コネクター

AWG 24～16
（0.2 ～ 1.25 sq）

200V
電源ユニット

AC200V
入力コネクター

AWG14～8（銅線）
（2 ～ 8 sq）

接続するアクチュエーター型式、ドライバーユニットにより、コントローラーの消費電流は異なります。
詳しくは、［RCON取扱説明書（MJ0384）の「仕様編 2.3.3 電源容量］を参照してください。

RCONシステムに使用する配線の適合電線径

CP

● MP（モーター電源）、CP（制御電源）の電線は、コントローラーの電源供給部
（コネクター部）で電流値を許容できるものを使用してください。
適合電線線径よりも細い電線を使用たり、配線距離が長い場合、電圧降下により
エラーが発生したり、アクチュエーターの能力が低下する場合があります。

● 使用する電流量よりも許容電流の大きな電線径の電線を使用してください。
適合電線線径よりも細い電線を使用した場合、電流を流す事で異常発熱します。
これにより、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。

※ 絶縁被覆の温度定格が60℃以上の電線を使用してください。
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

RCONモーションシステム／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

ドライバーユニット製番シール
Actuator 部記載の型式

アクチュエーターを接続する前に、ドライバーユニットとアクチュエーターの組合せが一致しているかどうか必ず
ご確認ください。接続可能なアクチュエーター型式は、各ドライバーユニット左側面の製番シールもしくは
正面パネルに記載されています。

アクチュエーター側面

RCON
モーションシステム

アクチュエーター製番シール内MODEL記載の型式 アクチュエーター（RCP6-SA6C）

ドライバーユニット（RCON-PC-2）
上側のコネクターにアクチュエーターを接続

RCP6-SA6C L=20 ST=600

AXⅠ

一 致

機種 リード ストローク

２ アクチュエーターの配線

24Vドライバーユニット型式とアクチュエーター型式の確認

モーター
エンコーダーケーブル

24Vドライバーユニット
（型式：RCON-PC-2）
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

RCONドライバーユニット と アクチュエーターの接続は、アクチュエーターのタイプにより4種類あります。

※は高推力用パルスモーター（56SP, 60P, 86P）を使用しているアクチュエーターを指します。

24Vドライバーユニットとモーター・エンコーダーケーブルの接続

⑦ RCP2-RTBS/RTBSL/RTCS/RTCSL
⑩ RCP2/RCP2CR/RCP2W 高推力タイプ ※

⑪ RCP2/RCP2CR/RCP2W一部除く(詳細は､前ページ一覧表参照)
⑮ RCA/RCACR/RCAW (RCA-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R以外)

⑥ RCP3
⑨ RCP2/RCP2CR/RCP2W-GRSS/GRLS/GRST/GRHM/GRHB、

RCP2-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R
⑫ RCA2/RCA2CR/RCA2W, RCL
⑭ RCA 全長ショートタイプ（RCA-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R）

配線図
C

配線図
D

① RCP6/RCP6CR/RCP6W/RCP5/RCP5CR/RCP5W (高推力タイプ※ 以外)
③ RCP4 グリッパー（GR＊）, ST4525E, SA3/RA3
⑧ RCP2CR/RCP2Wのロータリー（RT＊）およびGRS/GRM/GR3SS/GR3SM
⑬ RCA2/RCA2CR/RCA2W（CNSオプション）
⑯ RCD-RA1DA, RCD-GRSNA

配線図
A

② RCP6/RCP6CR/RCP6W/RCP5/RCP5W 高推力タイプ ※

④ RCP4/RCP4W 高推力タイプ ※

⑤ RCP4/RCP4CR/RCP4W (GR＊, ST4525E, SA3/RA3, 高推力タイプ ※ 以外）

配線図
B
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STEP
１

STEP
２配線する目次

接 続 例

接 続 例

コネクター変換ユニット
RCM-CV-APCS

モーターエンコーダーケーブル
CB-PSEP-MPA***
（アクチュエーター付属）

カチッと音がするまで挿込み、
カバーをする

カチッと
音がするまで

挿込む

● 配線図 A と RCONの接続方法

カチッと
音がするまで

挿込む

● 配線図 D と RCONの接続方法

接続ケーブル
CB-ADPC-MPA***（-RB）

接続ケーブル
CB-ADPC-MPA***（-RB）

カチッと音がするまで
差し込み

カバーをする

カチッと音がするまで
差込みカバーをする

カチッと音がするまで挿
込み、カバーをする

カチッと音がするまで
挿込み、カバーをする

アクチュエーター
（RCP6-SA6C）

事例では、配線図A（RCP6-SA6C）と 配線図D（RCP2-RTBL）の接続例について示します。

コネクター変換ユニット、接続ケーブル、コネクター変換ケーブルが必要な機種は、購入時に型式を
指定ください。型式にて指定されていない場合は、別途購入が必要です。

RCON
モーションシステム

アクチュエーター
（RCP2-RTBL）

RCON
モーションシステム

24Vドライバーユニット
（型式：RCON-PC-2）

24Vドライバーユニット
（型式：RCON-PC-2）
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STEP
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STEP
２配線する目次

シリーズ 対象タイプ

RCP6

RCP6CR

RCP6W

RCP5

RCP5CR

RCP5W CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）

RCP4 グリッパー（GR＊）、

RCP4CR ST4525E、SA3/RA3

RCP4W CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）
CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）

⑥ P5 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB） ― C
RCP2 RCP2（標準タイプ）の CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
RCP2CR ロータリー小型タイプ [CB-RPSEP-MPA□□□]
RCP2W RCP2-RTBS/RTBSL/RTCS/RTCSL

RCP2CR（クリーンタイプ）、

RCP2W（防塵防滴タイプ）

 上記タイプのロータリー（RT＊）

 上記タイプのGRS/GRM/GR3SS/GR3SM

全（標準/クリーン/防塵防滴）タイプの

 GRSS/GRLS/GRST/GRHM/GRHB

全長ショートタイプ（RCP2のみ）

 RCP2-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R

CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
[CB-CFA-MPA□□□（-RB）]
CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
[CB-PSEP-MPA□□□]

⑫ A6 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB） ― C
⑬ A6 CB-ADPC-MPA□□□（-RB） ― A

RCA 全長ショートタイプ（RCAのみ）

RCACR RCA-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R

RCAW CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
[CB-ASEP2-MPA□□□]

⑯ RCD RCD-RA1DA、RCD-GRSNA D6 CB-ADPC-MPA□□□（-RB） ― A

⑮ ⑭以外 A6 要 D

適用
コントローラー

記号

変換
ユニット

RCON接続ケーブル
(-RB：ロボットケーブル)

［各アクチュエーター接続ケーブル］

RCA2/RCA2CR/RCA2W（CNSオプション）

⑭ A6 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB） ― C

⑪ ⑦～⑩以外 P5 要 D

RCA2/RCA2CR/RCA2W、RCL

⑨ P5 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB） ― C

⑩ 高推力タイプ（注1） P6 要 D

RCP3

⑦ P5 要 D

⑧ P5 CB-ADPC-MPA□□□（-RB） ― A

④ 高推力タイプ（注1） P6 ― B

⑤ ③、④以外 P5 ― B

② 高推力タイプ（注1） P6 ― B

③ P5 CB-ADPC-MPA□□□（-RB） ― A

No.
アクチュエーター

配線図

① 高推力タイプ（注1）以外 P5 CB-ADPC-MPA□□□（-RB） ― A

アクチュエーター接続ケーブル 一覧表補 足

RCONシステムの24Vドライバーユニットとアクチュエーターを接続するケーブルの型式は、以下の表を
参照ください。

注1：高推力用パルスモーター（56SP、60P、86P）を使用しているアクチュエーターです。
注2：各ドライバーユニットからアクチュエーターまでのケーブル長は、変換ユニットの有無に関わらず

最大20mです。ただし、DCブラシレスモーター仕様の場合、ドライバーユニット
（RCON-DC）からRCDアクチュエーターまでの最大長さは10mです。


24V系ドライバー用ケーブル Rev.2



						No.		アクチュエーター				適用
コントローラー
記号 キゴウ		RCON接続ケーブル
(-RB：ロボットケーブル)
［各アクチュエーター接続ケーブル］		変換
ユニット		配線図

								シリーズ		対象タイプ

						①		RCP6		高推力タイプ（注1）以外		P5		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

								RCP6CR

								RCP6W

								RCP5

								RCP5CR

						②		RCP5W		高推力タイプ（注1）		P6		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		B

														CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）

						③		RCP4		グリッパー（GR＊）、		P5		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

								RCP4CR		ST4525E、SA3/RA3

						④		RCP4W		高推力タイプ（注1）		P6		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		B

														CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）

						⑤				③、④以外		P5		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		B

														CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）

						⑥		RCP3				P5		CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

						⑦		RCP2		RCP2（標準タイプ）の		P5		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		要		D

								RCP2CR		ロータリー小型タイプ				[CB-RPSEP-MPA□□□]

								RCP2W		RCP2-RTBS/RTBSL/RTCS/RTCSL

						⑧				RCP2CR（クリーンタイプ）、		P5		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

										RCP2W（防塵防滴タイプ）

										 上記タイプのロータリー（RT＊）

										 上記タイプのGRS/GRM/GR3SS/GR3SM

						⑨				全（標準/クリーン/防塵防滴）タイプの		P5		CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

										 GRSS/GRLS/GRST/GRHM/GRHB

										全長ショートタイプ（RCP2のみ）

										 RCP2-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R

						⑩				高推力タイプ（注1）		P6		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		要		D

														[CB-CFA-MPA□□□（-RB）]

						⑪				⑦～⑩以外		P5		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		要		D

														[CB-PSEP-MPA□□□]

						⑫		RCA2/RCA2CR/RCA2W、RCL				A6		CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

						⑬		RCA2/RCA2CR/RCA2W（CNSオプション）				A6		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

						⑭		RCA		全長ショートタイプ（RCAのみ）		A6		CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

								RCACR		RCA-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R

						⑮		RCAW		⑭以外		A6		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		要		D

														[CB-ASEP2-MPA□□□]

						⑯		RCD		RCD-RA1DA、RCD-GRSNA		D6		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A



注1：高推力用パルスモーター（56SP、60P、86P）を使用しているアクチュエーター
注2：各ドライバーユニットからアクチュエーターまでのケーブル長は、変換ユニットの有無に関わらず最大20mです。
　　  ただし、DCブラシレスモーター仕様の場合、ドライバーユニット（RCON-DC）からRCDアクチュエーターまでの最大長さは10mです。



200Vドライバー用ケーブルRev.2



						No.		アクチュエーター						適用
コントローラー
記号 キゴウ		RCON接続ケーブル（注1）



								シリーズ				対象タイプ				モーターケーブル		モーター
ロボットケーブル		エンコーダー
ケーブル		エンコーダー
ロボットケーブル



						①		RCS4						T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

								RCS4CR

						②		RCS3(P)				CTZ5C		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

								RCS3(P)CR				CT8C

												上記以外								CB-RCS2-PA□□□		CB-X3-PA□□□

						③		RCS2				RTC□L		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X1-MA□□□		CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

								RCS2CR				RT6

								RCS2W				上記以外								CB-RCS2-PA□□□		CB-X3-PA□□□

						④		RCS2		ロードセル無		RA13R		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X1-MA□□□		CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

												RA13R								【アクチュエーター～ブレーキボックス】		【アクチュエーター～ブレーキボックス】

												ブレーキ付
(ブレーキボックス付)								CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

																				【ブレーキボックス～コントローラー】		【ブレーキボックス～コントローラー】

																				CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

												RA13R								【アクチュエーター～ブレーキボックス】		【アクチュエーター～ブレーキボックス】

												ブレーキ付(ブレーキ								CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

												ボックス無)

						⑤		IS(P)B						T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

								IS(P)DB														※バッテリーレスアブソ仕様で

								IS(P)DBCR														ケーブル長が

																						21ｍ以上30ｍ以下の場合は

																						CB-X1-PA□□□-AWG24

												オプション：										CB-X1-PLA□□□

												リミットスイッチ付仕様(注2)										※バッテリーレスアブソ仕様で

																						ケーブル長が

																						21ｍ以上30ｍ以下の場合は

																						CB-X1-PLA□□□-AWG24

						⑥		IS(P)A						T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

								IS(P)DA

								IS(P)DACR

								SSPA

								SSPDACR

								IF

								FS

								RS				オプション：										CB-X1-PLA□□□

												リミットスイッチ付仕様(注2)

						⑦		NSA						T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

						⑧		NS						T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

												オプション：										CB-X2-PLA□□□

												リミットスイッチ付仕様(注2)

						⑨		DD(A)				T18□		T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

								DD(A)CR				LT18□

								DDW				H18□						CB-XMC1-MA□□□

												LH18□

						⑩		LSA				W□□□		T4		―		CB-XMC1-MA□□□		―		CB-X2-PLA□□□

												上記以外						CB-X1-MA□□□				CB-X3-PA□□□

						⑪		LSAS						T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

						⑫		IS(P)WA						T4		―		CB-XEU1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□-WC



注1：各ドライバーユニットからアクチュエーターまでのケーブル長は、最大30ｍです。
注2：リミットスイッチ付のアクチュエーターを動作する場合は、リミットスイッチ付仕様のケーブルになります。（リミットスイッチの配線を内蔵しています。）



24V Rev.1



						No.		アクチュエーター				適用
コントローラー
記号		接続ケーブル※2 セツゾク		変換
ユニット		配線図

								シリーズ		タイプ				モーターエンコーダー一体型ケーブル
(-RB：ロボットケーブル)
［各種アクチュエーター接続ケーブル］ カクシュ セツゾク

						①		 RCP6
 RCP6CR
 RCP6W
 RCP5
 RCP5CR
 RCP5W		 高推力タイプ(※1)以外		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

						②				 高推力タイプ(※1)		P6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）		―		B

						③		 RCP4
 RCP4CR
 RCP4W		 グリッパー(GR＊)、ST4525E、SA3/RA3		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

						④				 高推力タイプ(※1)		P6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）		―		B

						⑤				 ③、④以外		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）		―		B

						⑥		 RCP3				P5		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

						⑦		 RCP2
 RCP2CR
 RCP2W		 RCP2(標準タイプ)の ロータリー小型タイプ
 RCP2-RTBS/RTBSL/RTCS/RTCSL		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-RPSEP-MPA□□□		要		D

						⑧				 RCP2CR(クリーンタイプ)、
 RCP2W(防塵防滴タイプ)
  上記タイプのロータリー(RT＊)
  上記タイプのGRS/GRM/GR3SS/GR3SM		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

						⑨				 全(標準/クリーン/防塵防滴)タイプの
  GRSS/GRLS/GRST/GRHM/GRHB
 全長ショートタイプ(RCP2のみ)
  RCP2-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R		P5		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

						⑩				 高推力タイプ(※1)		P6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CFA-MPA□□□（-RB）		要		D

						⑪				 ⑦～⑩以外		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-PSEP-MPA□□□		要		D

						⑫		 RCA2/RCA2CR/RCA2W、RCL				A6		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

						⑬		 RCA
 RCACR
 RCAW		 全長ショートタイプ(RCAのみ)
  RCA-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R		A6		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

						⑭				 ⑬以外		A6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-ASEP2-MPA□□□		要		D

						⑮		 RCD		 RCD-RA1DA、RCD-GRSNA		D6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

						⑯		WU				PM2		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A





200V Rev.1



						No.		アクチュエーター				適用
コントローラー
記号		接続ケーブル セツゾク

								シリーズ		タイプ				モーター
ケーブル		モーター
ロボットケーブル		エンコーダー
ケーブル		エンコーダー
ロボットケーブル

						①		RCS4
RCS4CR				T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

						②		RCS3
RCS3CR
RCS3P
RCS3PCR		CTZ5C
CT8C		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

						③				 ②以外		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		CB-RCS2-PA□□□		CB-X3-PA□□□

						④		RCS2
RCS2CR
RCS2W		RTC□L
RT6		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

						⑤				④以外 イガイ		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		CB-RCS2-PA□□□		CB-X3-PA□□□

						⑥		RCS2
ロードセル
無し ナ		RA13R		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

						⑦				RA13R
ブレーキ付き
（ブレーキBOXあり） ツ		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		メカ-ブレーキBOX間
CB-RCS2-PLA□□□
ブレーキボックスｰコントローラー間
CB-RCS2-PLA□□□ カン カン		メカ-ブレーキボックス間
CB-X2-PLA□□□
ブレーキボックスｰコントローラー間
メカ-ブレーキボックス間 カン

						⑧				RA13R
ブレーキ付き
（ブレーキBOXなし） ツ		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		メカ-ブレーキBOX間
CB-RCS2-PLA□□□ カン		メカ-ブレーキボックス間
CB-X2-PLA□□□ カン

						⑨		ISB
ISPB
ISDB
ISPDB
ISDBCR
ISPDBCR		⑦以外 イガイ		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□
※ケーブル長21m以上の場合は
　 下記ケーブルを使用
CB-X1-PA□□□-AWG24 チョウ イジョウ バアイ カキ シヨウ

						⑩				オプション：リミットスイッチ
　　　　　　 クリープセンサー		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□
※ケーブル長21m以上の場合は
　 下記ケーブルを使用
CB-X1-PA□□□-AWG24 チョウ イジョウ バアイ カキ シヨウ

						⑪		ISA
ISPA
SSPA
ISDA
ISPDA
ISDACR
ISPDACR
SSPDACR
IF
FS
RS		⑨以外 イガイ		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

						⑫				オプション：リミットスイッチ
　　　　　　 クリープセンサー		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PLA□□□

						⑬		NSA				T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□
※ケーブル長21m以上の場合は
　 下記ケーブルを使用
CB-X1-PA□□□-AWG24 チョウ イジョウ バアイ カキ シヨウ

						⑭		NS		⑫以外 イガイ		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

						⑮				オプション：リミットスイッチ
　　　　　　 クリープセンサー		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X2-PLA□□□

						⑯		DD
DDCR
DDW
DDA
DDACR		T18□
TL18□		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

						⑰				H18□
LH18□		T4		―		CB-XMC1-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

						⑱		LSA		W□□□		T4		―		CB-XMC1-MA□□□		―		CB-X2-PLA□□□

						⑲				⑮以外 イガイ		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

						⑳		LSAS				T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

						㉑		ISWA
ISPWA				T4		―		CB-XEU1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□-WC





ケーブル(P71-P79)

				24V系ドライバー接続用モーターエンコーダーケーブル ケイ セツゾクヨウ																		200V系ドライバー接続用モーターエンコーダーケーブル ケイ セツゾクヨウ

				No.		アクチュエーター				適用
コントローラー
記号		接続ケーブル※2 セツゾク		変換
ユニット		配線図						No.		アクチュエーター				適用
コントローラー
記号		接続ケーブル セツゾク

						シリーズ		タイプ				モーターエンコーダー一体型ケーブル
(-RB：ロボットケーブル)
［各種アクチュエーター接続ケーブル］ カクシュ セツゾク												シリーズ		タイプ				モーター
ケーブル		モーター
ロボットケーブル		エンコーダー
ケーブル		エンコーダー
ロボットケーブル

				①		 RCP6
 RCP6CR
 RCP6W
 RCP5
 RCP5CR
 RCP5W		 高推力タイプ(※1)以外		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A						①		RCS4
RCS4CR				T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

				②				 高推力タイプ(※1)		P6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）		―		B						②		RCS3
RCS3CR
RCS3P
RCS3PCR		CTZ5C
CT8C		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

				③		 RCP4
 RCP4CR
 RCP4W		 グリッパー(GR＊)、ST4525E、SA3/RA3		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A						③				 ②以外		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X1-MA□□□		CB-RCS2-PA□□□		CB-X3-PA□□□

				④				 高推力タイプ(※1)		P6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）		―		B						④		RCS2
RCS2CR
RCS2W		RTC□L
RT6		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X1-MA□□□		CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

				⑤				 ③、④以外		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）		―		B						⑤				④以外 イガイ		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X1-MA□□□		CB-RCS2-PA□□□		CB-X3-PA□□□

				⑥		 RCP3				P5		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C						⑥		ISB
ISPB
ISDB
ISPDB
ISDBCR
ISPDBCR				T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□
※ケーブル長20m以上の
　場合は下記ケーブルを使用
CB-X1-PA□□□-AWG24 チョウ イジョウ バアイ カキ シヨウ

				⑦		 RCP2
 RCP2CR
 RCP2W		 RCP2(標準タイプ)の ロータリー小型タイプ
 RCP2-RTBS/RTBSL/RTCS/RTCSL		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-RPSEP-MPA□□□		要		D						⑦				（オプション：リミットスイッチを選択した場合） センタク バアイ		T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PLA□□□
※ケーブル長20m以上の
　場合は下記ケーブルを使用
CB-X1-PLA□□□-AWG24 チョウ イジョウ バアイ カキ シヨウ

				⑧				 RCP2CR(クリーンタイプ)、
 RCP2W(防塵防滴タイプ)
  上記タイプのロータリー(RT＊)
  上記タイプのGRS/GRM/GR3SS/GR3SM		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A						⑧		ISA
ISPA
SSPA
ISDA
ISPDA
ISDACR
ISPDACR
SSPDACR
IF
FS
RS				T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

				⑨				 全(標準/クリーン/防塵防滴)タイプの
  GRSS/GRLS/GRST/GRHM/GRHB
 全長ショートタイプ(RCP2のみ)
  RCP2-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R		P5		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C						⑨				（オプション：リミットスイッチを選択した場合） センタク バアイ		T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PLA□□□

				⑩				 高推力タイプ(※1)		P6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CFA-MPA□□□（-RB）		要		D						⑩		NSA				T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□
※ケーブル長20m以上の
　場合は下記ケーブルを使用
CB-X1-PA□□□-AWG24 チョウ イジョウ バアイ カキ シヨウ

				⑪				 ⑦～⑩以外		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-PSEP-MPA□□□		要		D						⑪		NS				T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

				⑫		 RCA2/RCA2CR/RCA2W、RCL				A6		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C						⑫				（オプション：リミットスイッチを選択した場合） センタク バアイ		T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X2-PLA□□□

				⑬		 RCA
 RCACR
 RCAW		 全長ショートタイプ(RCAのみ)
  RCA-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R		A6		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C						⑬		ZR				T4		―		CB-X1-MA□□□		―		Z軸：CB-X1-PA□□□
R軸：CB-X1-PLA□□□ ジク ジク

				⑭				 ⑬以外		A6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-ASEP2-MPA□□□		要		D						⑭		DD
DDCR
DDW
DDA
DDACR		T18□
TL18□		T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

				⑮		 RCD		 RCD-RA1DA、RCD-GRSNA		D6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A										H18□
LH18□		T4		―		CB-XMC1-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

				⑯		WU				PM2		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A						⑮		LSA		W□□□		T4		―		CB-XMC1-MA□□□		―		CB-X2-PLA□□□

																						⑯				⑮以外 イガイ		T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

																						⑰		LSAS				T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

																						⑱		ISWA
ISPWA				T4		―		CB-XEU1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□-WC



																						通信ケーブル ツウシン

																								SCON接ケーブル セツ				CB-EC-CTL□□□

																								PIOケーブル				CB-PAC-PIO□□□

																								REC用電源・通信ケーブル ヨウ デンゲン ツウシン				CB-REC-PWBIO□□□-RB



















表の①~⑮はRCONのカタログを使用
※一部修正があります

16m～20m \**,***(\**,***)

RCC1

標準価格と寸法図はダミーです

標準価格と寸法図はダミーです

X1

標準価格と寸法図はダミーです

XMC1

標準価格と寸法図はダミーです

XEU1

()内の価格のみを表示させる

()内の価格のみを表示させる

RCONカタログ

RCONカタログ

2019総合カタログ　7-158　流用（一部削除）

()内の価格は削除する

2019総合カタログ　7-159　流用

2019総合カタログ　7-159　流用

2019総合カタログ　7-159　流用

2019総合カタログ　7-159　流用

2019総合カタログ　7-159　流用（一部削除）

2019総合カタログ　7-293　流用（一部削除）

RCONカタログ　（一部削除）

3

2019総合カタログ　7-109　流用

2019総合カタログ　7-26　流用

RCONカタログ

RCONカタログ
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クイックスタートガイド ～ RCON EtherCAT Motion仕様～
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

RCON-SC A00000000
RCON-SC-1
AXI： RCS4-SA7C
L=16, ST=300

ドライバーユニット製番シール
Actuator 部記載の型式

アクチュエーターを接続する前に、ドライバーユニットとアクチュエーターの組合せが一致しているかどうか
必ずご確認ください。接続可能なアクチュエーター型式は、各ドライバーユニット左側面の製番シール
もしくは正面パネルに記載されています。

RCON
モーションシステム

アクチュエーター
RCS4-SA7C

RCS4-SA7C L=16 ST=300

AXⅠ

一 致

機種 リード ストローク

ドライバーユニット（RCON-SC）に
アクチュエーターを接続

アクチュエーター側面アクチュエーター製番シール内MODEL記載の型式

RCS4-SA7C-WA-200-16-300-T2-M-B

200Vドライバーユニット
（型式：RCON-SC-1）

200Vドライバーユニット型式 と アクチュエーター型式の確認
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

RCON-SC モーターケーブル、エンコーダーケーブルの接続接 続 例

モーターケーブル
CB-***-MA***

エンコーダ―ケーブル
CB-***-P(L)A***

RCON
モーションシステム

アクチュエーター

アクチュエーター側
モーターケーブル

アクチュエーター側
エンコーダ―ケーブル

奥まで
挿込む

奥まで
挿込む

200Vドライバーユニット
RCON-SC

カチッ と
音がするまで

挿込む
カチッ と

音がするまで
挿込む

200Vドライバーユニット と アクチュエーターのケーブル接続
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

アクチュエーター接続ケーブル 一覧表補 足

RCONシステムの200Vドライバーユニットとアクチュエーターを接続するケーブルの型式は、以下の表を
参照ください。

注1：各ドライバーユニットからアクチュエーターまでのケーブル長は、最大30ｍです。
注2：リミットスイッチ付のアクチュエーターを動作する場合は、リミットスイッチ付仕様のケーブルに

なります。（リミットスイッチの配線を内蔵しています。）
注3：各ドライバーユニットからアクチュエーターまでの最大ケーブル長は、①～④、⑩～⑪が20m，

それ以外は最大30mです。

CTZ5C
CT8C
上記以外 CB-RCS2-PA□□□ CB-X3-PA□□□

RTC□L
RT6
上記以外 CB-RCS2-PA□□□ CB-X3-PA□□□

RA13R CB-RCS2-PLA□□□ CB-X2-PLA□□□

RA13R 【アクチュエーター～ブレーキボックス】 【アクチュエーター～ブレーキボックス】
ブレーキ付
(ブレーキボックス付) CB-RCS2-PLA□□□ CB-X2-PLA□□□

【ブレーキボックス～コントローラー】 【ブレーキボックス～コントローラー】

CB-RCS2-PLA□□□ CB-X2-PLA□□□

RA13R 【アクチュエーター～ブレーキボックス】 【アクチュエーター～ブレーキボックス】

ブレーキ付(ブレーキ CB-RCS2-PLA□□□ CB-X2-PLA□□□

ボックス無)
CB-X1-PA□□□

※バッテリーレスアブソ仕様で

ケーブル長が

21ｍ以上30ｍ以下の場合は

CB-X1-PA□□□-AWG24

オプション： CB-X1-PLA□□□

リミットスイッチ付仕様(注2) ※バッテリーレスアブソ仕様で

ケーブル長が

21ｍ以上30ｍ以下の場合は

CB-X1-PLA□□□-AWG24

オプション：

リミットスイッチ付仕様(注2)

⑦ T4 ― CB-X2-MA□□□ ― CB-X1-PA□□□

CB-X3-PA□□□

オプション：

リミットスイッチ付仕様(注2)

T18□
LT18□
H18□
LH18□
W□□□ CB-XMC1-MA□□□ CB-X2-PLA□□□

上記以外 CB-X2-MA□□□ CB-X3-PA□□□

⑪ T4 ― CB-X2-MA□□□ ― CB-X1-PA□□□

⑫ T4 ― CB-XEU1-MA□□□ ― CB-X1-PA□□□-WC

LSAS
IS(P)WA

対象タイプ

適用
コントローラー

記号 モーター
ロボットケーブル

― CB-X3-PA□□□

CB-XMC1-MA□□□

NSA

T4 ― CB-X2-MA□□□ ―

CB-X1-PA□□□

CB-X1-PLA□□□

T4 ― CB-X2-MA□□□ ―

⑩ LSA T4 ― ―

―
CB-X2-PLA□□□

⑨

DD(A)
DD(A)CR
DDW

T4 ―

CB-X2-MA□□□

⑧ NS T4 ― CB-X2-MA□□□

⑥

IS(P)A
IS(P)DA
IS(P)DACR
SSPA
SSPDACR
IF
FS
RS

⑤

IS(P)B
IS(P)DB
IS(P)DBCR

②
RCS3(P)
RCS3(P)CR T4 CB-RCC1-MA□□□ CB-X2-MA□□□

CB-X2-PLA□□□

④ RCS2

ロ
ー
ド
セ
ル
無

T4 CB-RCC1-MA□□□ CB-X2-MA□□□

― CB-X1-PA□□□

③
RCS2
RCS2CR
RCS2W

T4 CB-RCC1-MA□□□ CB-X2-MA□□□
CB-RCS2-PLA□□□

No.

アクチュエーター RCON接続ケーブル（注1）

シリーズ モーターケーブル

①
RCS4
RCS4CR

T4 CB-RCC1-MA□□□ CB-X2-MA□□□ ― CB-X1-PA□□□

エンコーダー
ケーブル

エンコーダー
ロボットケーブル


24V系ドライバー用ケーブル Rev.2



						No.		アクチュエーター				適用
コントローラー
記号 キゴウ		RCON接続ケーブル
(-RB：ロボットケーブル)
［各アクチュエーター接続ケーブル］		変換
ユニット		配線図

								シリーズ		対象タイプ

						①		RCP6		高推力タイプ（注1）以外		P5		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

								RCP6CR

								RCP6W

								RCP5

								RCP5CR

						②		RCP5W		高推力タイプ（注1）		P6		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		B

														CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）

						③		RCP4		グリッパー（GR＊）、		P5		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

								RCP4CR		ST4525E、SA3/RA3

						④		RCP4W		高推力タイプ（注1）		P6		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		B

														CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）

						⑤				③、④以外		P5		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		B

														CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）

						⑥		RCP3				P5		CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

						⑦		RCP2		RCP2（標準タイプ）の		P5		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		要		D

								RCP2CR		ロータリー小型タイプ				[CB-RPSEP-MPA□□□]

								RCP2W		RCP2-RTBS/RTBSL/RTCS/RTCSL

						⑧				RCP2CR（クリーンタイプ）、		P5		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

										RCP2W（防塵防滴タイプ）

										 上記タイプのロータリー（RT＊）

										 上記タイプのGRS/GRM/GR3SS/GR3SM

						⑨				全（標準/クリーン/防塵防滴）タイプの		P5		CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

										 GRSS/GRLS/GRST/GRHM/GRHB

										全長ショートタイプ（RCP2のみ）

										 RCP2-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R

						⑩				高推力タイプ（注1）		P6		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		要		D

														[CB-CFA-MPA□□□（-RB）]

						⑪				⑦～⑩以外		P5		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		要		D

														[CB-PSEP-MPA□□□]

						⑫		RCA2/RCA2CR/RCA2W、RCL				A6		CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

						⑬		RCA2/RCA2CR/RCA2W（CNSオプション）				A6		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

						⑭		RCA		全長ショートタイプ（RCAのみ）		A6		CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

								RCACR		RCA-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R

						⑮		RCAW		⑭以外		A6		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		要		D

														[CB-ASEP2-MPA□□□]

						⑯		RCD		RCD-RA1DA、RCD-GRSNA		D6		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A



注1：高推力用パルスモーター（56SP、60P、86P）を使用しているアクチュエーター
注2：各ドライバーユニットからアクチュエーターまでのケーブル長は、変換ユニットの有無に関わらず最大20mです。
　　  ただし、DCブラシレスモーター仕様の場合、ドライバーユニット（RCON-DC）からRCDアクチュエーターまでの最大長さは10mです。



200Vドライバー用ケーブルRev.3



						No.		アクチュエーター						適用
コントローラー
記号 キゴウ		RCON接続ケーブル（注1）



								シリーズ				対象タイプ				モーターケーブル		モーター
ロボットケーブル		エンコーダー
ケーブル		エンコーダー
ロボットケーブル



						①		RCS4						T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

								RCS4CR

						②		RCS3(P)				CTZ5C		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

								RCS3(P)CR				CT8C

												上記以外								CB-RCS2-PA□□□		CB-X3-PA□□□

						③		RCS2				RTC□L		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

								RCS2CR				RT6

								RCS2W				上記以外								CB-RCS2-PA□□□		CB-X3-PA□□□

						④		RCS2		ロードセル無		RA13R		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

												RA13R								【アクチュエーター～ブレーキボックス】		【アクチュエーター～ブレーキボックス】

												ブレーキ付
(ブレーキボックス付)								CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

																				【ブレーキボックス～コントローラー】		【ブレーキボックス～コントローラー】

																				CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

												RA13R								【アクチュエーター～ブレーキボックス】		【アクチュエーター～ブレーキボックス】

												ブレーキ付(ブレーキ								CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

												ボックス無)

						⑤		IS(P)B						T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

								IS(P)DB														※バッテリーレスアブソ仕様で

								IS(P)DBCR														ケーブル長が

																						21ｍ以上30ｍ以下の場合は

																						CB-X1-PA□□□-AWG24

												オプション：										CB-X1-PLA□□□

												リミットスイッチ付仕様(注2)										※バッテリーレスアブソ仕様で

																						ケーブル長が

																						21ｍ以上30ｍ以下の場合は

																						CB-X1-PLA□□□-AWG24

						⑥		IS(P)A						T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

								IS(P)DA

								IS(P)DACR

								SSPA

								SSPDACR

								IF

								FS

								RS				オプション：										CB-X1-PLA□□□

												リミットスイッチ付仕様(注2)

						⑦		NSA						T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

						⑧		NS						T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

												オプション：										CB-X2-PLA□□□

												リミットスイッチ付仕様(注2)

						⑨		DD(A)				T18□		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

								DD(A)CR				LT18□

								DDW				H18□						CB-XMC1-MA□□□

												LH18□

						⑩		LSA				W□□□		T4		―		CB-XMC1-MA□□□		―		CB-X2-PLA□□□

												上記以外						CB-X2-MA□□□				CB-X3-PA□□□

						⑪		LSAS						T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

						⑫		IS(P)WA						T4		―		CB-XEU1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□-WC



注1：各ドライバーユニットからアクチュエーターまでのケーブル長は、最大30ｍです。
注2：リミットスイッチ付のアクチュエーターを動作する場合は、リミットスイッチ付仕様のケーブルになります。（リミットスイッチの配線を内蔵しています。）



24V Rev.1



						No.		アクチュエーター				適用
コントローラー
記号		接続ケーブル※2 セツゾク		変換
ユニット		配線図

								シリーズ		タイプ				モーターエンコーダー一体型ケーブル
(-RB：ロボットケーブル)
［各種アクチュエーター接続ケーブル］ カクシュ セツゾク

						①		 RCP6
 RCP6CR
 RCP6W
 RCP5
 RCP5CR
 RCP5W		 高推力タイプ(※1)以外		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

						②				 高推力タイプ(※1)		P6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）		―		B

						③		 RCP4
 RCP4CR
 RCP4W		 グリッパー(GR＊)、ST4525E、SA3/RA3		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

						④				 高推力タイプ(※1)		P6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）		―		B

						⑤				 ③、④以外		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）		―		B

						⑥		 RCP3				P5		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

						⑦		 RCP2
 RCP2CR
 RCP2W		 RCP2(標準タイプ)の ロータリー小型タイプ
 RCP2-RTBS/RTBSL/RTCS/RTCSL		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-RPSEP-MPA□□□		要		D

						⑧				 RCP2CR(クリーンタイプ)、
 RCP2W(防塵防滴タイプ)
  上記タイプのロータリー(RT＊)
  上記タイプのGRS/GRM/GR3SS/GR3SM		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

						⑨				 全(標準/クリーン/防塵防滴)タイプの
  GRSS/GRLS/GRST/GRHM/GRHB
 全長ショートタイプ(RCP2のみ)
  RCP2-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R		P5		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

						⑩				 高推力タイプ(※1)		P6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CFA-MPA□□□（-RB）		要		D

						⑪				 ⑦～⑩以外		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-PSEP-MPA□□□		要		D

						⑫		 RCA2/RCA2CR/RCA2W、RCL				A6		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

						⑬		 RCA
 RCACR
 RCAW		 全長ショートタイプ(RCAのみ)
  RCA-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R		A6		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C

						⑭				 ⑬以外		A6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-ASEP2-MPA□□□		要		D

						⑮		 RCD		 RCD-RA1DA、RCD-GRSNA		D6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A

						⑯		WU				PM2		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A
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						No.		アクチュエーター				適用
コントローラー
記号		接続ケーブル セツゾク

								シリーズ		タイプ				モーター
ケーブル		モーター
ロボットケーブル		エンコーダー
ケーブル		エンコーダー
ロボットケーブル

						①		RCS4
RCS4CR				T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

						②		RCS3
RCS3CR
RCS3P
RCS3PCR		CTZ5C
CT8C		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

						③				 ②以外		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		CB-RCS2-PA□□□		CB-X3-PA□□□

						④		RCS2
RCS2CR
RCS2W		RTC□L
RT6		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

						⑤				④以外 イガイ		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		CB-RCS2-PA□□□		CB-X3-PA□□□

						⑥		RCS2
ロードセル
無し ナ		RA13R		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

						⑦				RA13R
ブレーキ付き
（ブレーキBOXあり） ツ		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		メカ-ブレーキBOX間
CB-RCS2-PLA□□□
ブレーキボックスｰコントローラー間
CB-RCS2-PLA□□□ カン カン		メカ-ブレーキボックス間
CB-X2-PLA□□□
ブレーキボックスｰコントローラー間
メカ-ブレーキボックス間 カン

						⑧				RA13R
ブレーキ付き
（ブレーキBOXなし） ツ		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X2-MA□□□		メカ-ブレーキBOX間
CB-RCS2-PLA□□□ カン		メカ-ブレーキボックス間
CB-X2-PLA□□□ カン

						⑨		ISB
ISPB
ISDB
ISPDB
ISDBCR
ISPDBCR		⑦以外 イガイ		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□
※ケーブル長21m以上の場合は
　 下記ケーブルを使用
CB-X1-PA□□□-AWG24 チョウ イジョウ バアイ カキ シヨウ

						⑩				オプション：リミットスイッチ
　　　　　　 クリープセンサー		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□
※ケーブル長21m以上の場合は
　 下記ケーブルを使用
CB-X1-PA□□□-AWG24 チョウ イジョウ バアイ カキ シヨウ

						⑪		ISA
ISPA
SSPA
ISDA
ISPDA
ISDACR
ISPDACR
SSPDACR
IF
FS
RS		⑨以外 イガイ		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

						⑫				オプション：リミットスイッチ
　　　　　　 クリープセンサー		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PLA□□□

						⑬		NSA				T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□
※ケーブル長21m以上の場合は
　 下記ケーブルを使用
CB-X1-PA□□□-AWG24 チョウ イジョウ バアイ カキ シヨウ

						⑭		NS		⑫以外 イガイ		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

						⑮				オプション：リミットスイッチ
　　　　　　 クリープセンサー		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X2-PLA□□□

						⑯		DD
DDCR
DDW
DDA
DDACR		T18□
TL18□		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

						⑰				H18□
LH18□		T4		―		CB-XMC1-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

						⑱		LSA		W□□□		T4		―		CB-XMC1-MA□□□		―		CB-X2-PLA□□□

						⑲				⑮以外 イガイ		T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

						⑳		LSAS				T4		―		CB-X2-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

						㉑		ISWA
ISPWA				T4		―		CB-XEU1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□-WC





ケーブル(P71-P79)

				24V系ドライバー接続用モーターエンコーダーケーブル ケイ セツゾクヨウ																		200V系ドライバー接続用モーターエンコーダーケーブル ケイ セツゾクヨウ

				No.		アクチュエーター				適用
コントローラー
記号		接続ケーブル※2 セツゾク		変換
ユニット		配線図						No.		アクチュエーター				適用
コントローラー
記号		接続ケーブル セツゾク

						シリーズ		タイプ				モーターエンコーダー一体型ケーブル
(-RB：ロボットケーブル)
［各種アクチュエーター接続ケーブル］ カクシュ セツゾク												シリーズ		タイプ				モーター
ケーブル		モーター
ロボットケーブル		エンコーダー
ケーブル		エンコーダー
ロボットケーブル

				①		 RCP6
 RCP6CR
 RCP6W
 RCP5
 RCP5CR
 RCP5W		 高推力タイプ(※1)以外		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A						①		RCS4
RCS4CR				T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

				②				 高推力タイプ(※1)		P6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）		―		B						②		RCS3
RCS3CR
RCS3P
RCS3PCR		CTZ5C
CT8C		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

				③		 RCP4
 RCP4CR
 RCP4W		 グリッパー(GR＊)、ST4525E、SA3/RA3		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A						③				 ②以外		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X1-MA□□□		CB-RCS2-PA□□□		CB-X3-PA□□□

				④				 高推力タイプ(※1)		P6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）		―		B						④		RCS2
RCS2CR
RCS2W		RTC□L
RT6		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X1-MA□□□		CB-RCS2-PLA□□□		CB-X2-PLA□□□

				⑤				 ③、④以外		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CAN-AJ002（変換ケーブル）		―		B						⑤				④以外 イガイ		T4		CB-RCC1-MA□□□		CB-X1-MA□□□		CB-RCS2-PA□□□		CB-X3-PA□□□

				⑥		 RCP3				P5		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C						⑥		ISB
ISPB
ISDB
ISPDB
ISDBCR
ISPDBCR				T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□
※ケーブル長20m以上の
　場合は下記ケーブルを使用
CB-X1-PA□□□-AWG24 チョウ イジョウ バアイ カキ シヨウ

				⑦		 RCP2
 RCP2CR
 RCP2W		 RCP2(標準タイプ)の ロータリー小型タイプ
 RCP2-RTBS/RTBSL/RTCS/RTCSL		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-RPSEP-MPA□□□		要		D						⑦				（オプション：リミットスイッチを選択した場合） センタク バアイ		T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PLA□□□
※ケーブル長20m以上の
　場合は下記ケーブルを使用
CB-X1-PLA□□□-AWG24 チョウ イジョウ バアイ カキ シヨウ

				⑧				 RCP2CR(クリーンタイプ)、
 RCP2W(防塵防滴タイプ)
  上記タイプのロータリー(RT＊)
  上記タイプのGRS/GRM/GR3SS/GR3SM		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A						⑧		ISA
ISPA
SSPA
ISDA
ISPDA
ISDACR
ISPDACR
SSPDACR
IF
FS
RS				T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

				⑨				 全(標準/クリーン/防塵防滴)タイプの
  GRSS/GRLS/GRST/GRHM/GRHB
 全長ショートタイプ(RCP2のみ)
  RCP2-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R		P5		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C						⑨				（オプション：リミットスイッチを選択した場合） センタク バアイ		T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PLA□□□

				⑩				 高推力タイプ(※1)		P6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-CFA-MPA□□□（-RB）		要		D						⑩		NSA				T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□
※ケーブル長20m以上の
　場合は下記ケーブルを使用
CB-X1-PA□□□-AWG24 チョウ イジョウ バアイ カキ シヨウ

				⑪				 ⑦～⑩以外		P5		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-PSEP-MPA□□□		要		D						⑪		NS				T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

				⑫		 RCA2/RCA2CR/RCA2W、RCL				A6		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C						⑫				（オプション：リミットスイッチを選択した場合） センタク バアイ		T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X2-PLA□□□

				⑬		 RCA
 RCACR
 RCAW		 全長ショートタイプ(RCAのみ)
  RCA-SRA4R/SRGS4R/SRGD4R		A6		 CB-RCAPC-MPA□□□（-RB）		―		C						⑬		ZR				T4		―		CB-X1-MA□□□		―		Z軸：CB-X1-PA□□□
R軸：CB-X1-PLA□□□ ジク ジク

				⑭				 ⑬以外		A6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）
 CB-ASEP2-MPA□□□		要		D						⑭		DD
DDCR
DDW
DDA
DDACR		T18□
TL18□		T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

				⑮		 RCD		 RCD-RA1DA、RCD-GRSNA		D6		 CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A										H18□
LH18□		T4		―		CB-XMC1-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

				⑯		WU				PM2		CB-ADPC-MPA□□□（-RB）		―		A						⑮		LSA		W□□□		T4		―		CB-XMC1-MA□□□		―		CB-X2-PLA□□□

																						⑯				⑮以外 イガイ		T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X3-PA□□□

																						⑰		LSAS				T4		―		CB-X1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□

																						⑱		ISWA
ISPWA				T4		―		CB-XEU1-MA□□□		―		CB-X1-PA□□□-WC



																						通信ケーブル ツウシン

																								SCON接ケーブル セツ				CB-EC-CTL□□□

																								PIOケーブル				CB-PAC-PIO□□□

																								REC用電源・通信ケーブル ヨウ デンゲン ツウシン				CB-REC-PWBIO□□□-RB



















表の①~⑮はRCONのカタログを使用
※一部修正があります

16m～20m \**,***(\**,***)

RCC1

標準価格と寸法図はダミーです

標準価格と寸法図はダミーです

X1

標準価格と寸法図はダミーです

XMC1

標準価格と寸法図はダミーです

XEU1

()内の価格のみを表示させる

()内の価格のみを表示させる

RCONカタログ

RCONカタログ

2019総合カタログ　7-158　流用（一部削除）

()内の価格は削除する

2019総合カタログ　7-159　流用

2019総合カタログ　7-159　流用

2019総合カタログ　7-159　流用

2019総合カタログ　7-159　流用

2019総合カタログ　7-159　流用（一部削除）

2019総合カタログ　7-293　流用（一部削除）

RCONカタログ　（一部削除）

3

2019総合カタログ　7-109　流用

2019総合カタログ　7-26　流用

RCONカタログ

RCONカタログ
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

PLC と RCONシステムの接続接 続 例

ネットワークの配線３ コントローラー／PLC／LANケーブル
用意する物

本書ではオムロン社製PLC NX1P2-1140DT と 当社コントローラーを接続する場合の例をご紹介します。

EtherCAT ポート

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

スレーブユニット
（※ここではSCON-CB-ECM仕様）

RCON
モーションシステム

PLC + モーションコントローラー
（お客様ご用意）

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利用ください（アルミテープと編組の
二重遮蔽シールドケーブル推奨)。

EtherCATケ-ブル配線

EtherCAT® 入力ポート

EtherCAT® 出力ポート

①
In コネクター

スレーブユニット

RCONモーションシステム

※ EtherCATでは、終端処理の必要はありません。

配線作業を行なう場合は、PLC ならびに RCONモーションシステムの電源をOFF にした状態で
作業してください。

IN

OUT

➁

RCON-GW(G)-ECM-*
上面図

※ マスターユニット側の配線については、
使用する製品の取扱説明書を参照
してください。

Out コネクター

Out
In
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STEP
３

STEP
１

STEP
２配線する目次

コントローラーの EtherCAT出力ポート にEthernetケーブルのコネクターを接続します。
そして、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 側コネクターに挿込みます。

②

カチッと
音がするまで

挿込む

Ethernet用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） に挿込みます。

①

カチッと
音がするまで

挿込む

RCONモーションシステム

RCONモーションシステム



p29

STEP２ 初期設定をする

２．ゲートウェイユニットの設定 p31

３．PLCの設定 p51

p78４．ネットワークの通信状態確認

１．IA-OS の設定 p30
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

パソコン／IA-OS-CDROM
用意するもの

1 IA-OSの設定

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

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。
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

MCON

USBケーブル

IA-OS

操作は、IA-OS（パソコンOS環境 Windows 10）にて説明します。

RCONシステム／パソコン／通信ケーブル
用意するもの2 ゲートウェイユニットの設定

接続例 PLC と コントローラーの接続

EtherCAT ポート

PLC

スレーブユニット
（※ここではSCON-CB-ECM仕様）

1 パソコン用通信ケーブルの接続と電源投入

USBケーブルを下図のように接続します。①
接続 図

パソコン側
USBポート

RCONシステム側
USBポート

USB ケーブル
（市販品をご用意ください）

コントローラー側
USBケーブル接続方法

USBポート
（mini-B）

コネクターの向きを
合わせて挿入

パソコン

RCONシステム

※ RCON側USBコネクター：mini Bタイプ

IA-OSの起動とゲートウェイパラメーター設定の画面立上げ

RCONモーションシステム

コントローラー “USB” ポートに USBケーブルを接続する際は、上記赤枠内の通りコネクターの向きを
合わせた上、挿入してください。合わせない場合、コネクターを破損させる原因になります。
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

USBケーブル接続後コントローラー電源コネクター部にDC24V電源を投入します。②

電源
コネクター

DC24V
電源

24V

0V

24V

24V

0V

0V

RCONシステム

電源ON

MANU側へ倒す

MANU AUTO

RCONシステム

動作モード設定スイッチ

コントローラーの動作モード設定スイッチを “MANU” 側に倒します。③

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

2 IA-OSの起動と通信接続

①
ダブル

クリック



クイックスタートガイド ～ RCON EtherCAT Motion仕様～

©2024 ／株式会社アイエイアイ p33

STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

③
クリック

通信方式選択 画面

通信ポート選択 画面

④
クリック

④
選 択

通信ポート選択画面が表示されます。
通信ポート一覧で、接続するコントローラーのCOM番号を選択し、 をクリックします。

④

通信方式選択画面の をクリックします。③

通信ポート一覧にCOM番号が表示されない場合、通信ができていない状態です。
通信できていない場合は、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
いないかをご確認ください。

IAI ツールボックス 画面が立上がります。
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

であることを確認
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

通信確立画面の 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
るコントローラーもしくは
ドライバーが表示されます。

通信対象の
コントローラーを
選択できます。

⑥
クリック

警告画面

警告画面の をクリックします。⑥

事例：
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

⑦
クリック

⑦
選 択

⑦
選 択

MANU動作モード設定 画面

MANU動作モード設定画面の選択をし、 をクリックします。⑦
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

補 足 RCON ゲートウェイユニット と IA-OSの初回接続・軸数設定について

IA-OS メイン画面 が開きます。⑧

IA-OS メイン画面のステータスが表示されない場合は、通信ができていない状態です。
通信できていない場合は、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
いないかをご確認ください。

IA-OS メイン画面

接続しているコントローラー
もしくはドライバーのステータスが
表示されます。

初回接続時確認画面が表示されたら をクリックします。①

初回接続時確認画面

初回接続時には以下の設定を必ず実施してください。
ゲートウェイユニットにドライバーの軸数設定を行わないと、ドライバーユニットやエレシリンダーとの
通信ができません。

ゲートウェイユニットと IA-OS 初回接続時、初回接続時確認画面が現れます。
以下の通りに設定を行うことでゲートウェイユニットに接続するドライバーの軸数設定ならびに、
オプションユニットの接続台数設定を行います。

①
クリック
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

初回接続の 情報画面が表示されます。 をクリックします。③

情報 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の設定画面が表示されます。④

IA-OSメイン 画面

アラーム情報 画面

アラーム情報 画面の をクリックします。②

②
クリック

パラメーターの設定画面が
表示されます。

軸数／動作モード不一致

ゲートウェイユニットのアラーム ”08BA：軸数/動作モード不一致“ は、ゲートウェイのパラメーターに
設定されている軸数と、ゲートウェイに接続されている軸数が一致していない場合に発生します。
このエラーは、ゲートウェイパラメーターの設定を行なうことで解消します。
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

ユーザーパラメーター設定 画面

ユーザーパラメーター設定画面の 軸数設定に接続しているドライバーの軸数が
自動入力されます。

⑤

軸数設定とあわせて、ドライバーの軸番号設定は自動で割付けられます。
軸番号設定は、必要に応じて変更することが可能です。

⑤
自動入力

RCONシステム

SCON-CB-RC × 1台

RCON-PC-2 × 1台

RCON-SC-1 × 1台

※ 事例では4軸分のドライバーを
接続しています

パラメーターの転送は必ず行ってください。転送しない場合、その設定は反映されません。
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

ユーザーパラメーター設定 画面

ユーザーパラメーター設定 画面の をクリックします。⑥

⑥
選 択

パラメーター転送時の処理内容 確認 画面

⑦
クリック

パラメーター転送時の処理内容確認画面の をクリックします。⑦

情報 画面

転送完了後に、情報画面が表示されます。 をクリックします。⑧

⑧
クリック

情報 画面

⑨
クリック

ソフトウェアリセット完了後に、情報画面が表示されます。 をクリックします。⑨
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

IA-OSメイン画面 のステータス欄にある を右クリックします。①

3 ゲートウェイパラメーター編集画面を開く

をクリックします。②

IA-OSメイン画面内に ユーザーパラメーター編集 画面が表示されます。③

IA-OSメイン 画面

IA-OSメイン 画面

①
右クリック

②
クリック

ユーザーパラメーター編集 画面
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

ゲートウェイパラメーターの設定

接続 例 PLC と RCONシステムの接続

RCONモーションシステムのゲートウェイパラメーター設定について、下記接続例をもとに説明します。

MCON

USBケーブル

IA-OS

EtherCAT ポート

PLC

スレーブユニット
（※ここではSCON-CB-ECM仕様）

RCONモーションシステム

※ RCONモーションゲートウェイユニットがEtherCATモーションの場合、 “1.通信設定（マスターユニットとの
ネットワークに関する設定）” を行なう項目はありません。
“2. 軸制御設定（軸数設定の変更や、割付け順番）” を変更する場合は、ここで設定を行います。

本事例では、［補足：RCON モーションゲートウェイユニット と IA-OSの初回接続・軸数設定について］
にて説明をした設定内容のまま進みます。

ユーザーパラメーター編集 画面

1. 通信設定 2. 軸制御設定
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

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 の をクリックします。①

①
クリック

パラメーターの変更を行なった場合は、以下の操作手順にならい、編集したパラメーターをコントローラーに
転送します。

情報 画面

転送完了後 情報 画面が表示されます。 をクリックします。③

③
クリック

パラメーター転送時の処理内容 確認 画面

②
クリック

パラメーター転送時の処理内容 確認 画面の をクリックします。②
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

情報 画面

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。④

④
クリック

続いて、ドライバーユニットのパラメーター設定を行ないます。
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

ドライバーユニットのパラメーター設定
機器からの指令に対し、要求通り動くための設定をします。

正常に運転を行なうためには、IA-OS を使用して、以下のパラメーターを設定する必要があります。

コントローラーとパソコン対応ソフトの接続接 続 例

●ユーザーパラメーター No.65 “電子ギア分子”、 No.66 “電子ギア分母”について
主要なEtherCAT マスターでは、電子ギア比をモーションコントローラー側で設定するため、
本パラメーターは出荷時設定値のままお使いください。
※ 設定値を変更しても、EtherCAT マスターからの指令値に対して、ギア比の演算を

行いません。

MCON

USBケーブル

IA-OS

EtherCAT ポート

PLC

スレーブユニット
（※ここではSCON-CB-ECM仕様）

RCONモーションシステム

EtherCAT通信（モーション制御）するために必要なパラメーターの内容
パラメーターNo.  名　称 入力範囲 備考

5  原点復帰方向 0～1
62  パルスカウント方向 0～1
65  電子ギア分子 ― 設定不要
66  電子ギア分母 ― 設定不要


表紙

				EtherCATモーション・取扱説明書内 掲載表 トリアツカイ セツメイショ ナイ





2A版制作

				2A版　章立てと紐づけ ハン ショウダ ヒモ

						章 ショウ		節 セツ		項 コウ						掲載頁 ケイサイ ページ		引用元（〇-章.節.項.xx）
※〇は引用資料No. インヨウ モト ショウ セツ コウ インヨウ シリョウ		備考 ビコウ				要望・質問事項 ヨウボウ シツモン ジコウ		設計回答 セッケイ カイトウ

														安全ガイド		1

														取扱い上の注意		9				"MCON"と記している部分表記見直し シル ブブン ヒョウキ ミナオ

						1								概要		10				"MCON"と記している部分表記見直し シル ブブン ヒョウキ ミナオ

								1.1						システム構成例		10				構成例にSCON追加 コウセイ レイ ツイカ

								1.2						インターフェース仕様		11				「通信周期」欄に掲載内容変更 ツウシン シュウキ ラン ケイサイ ナイヨウ ヘンコウ				EtherCATのリモートI/Oとモーションはコントローラーのファームウェアで切り替えという考えでよいですか？（モジュールは共通？） キ カ カンガ キョウツウ		ファームウェアも異なりますが、モジュールも異なります。
EtherCAT リモートI/O：CABCC-ECT-IAI
EtherCATモーション    : IANP3841 コト コト

								1.3						EtherCAT通信のしくみ		11

								1.4						EtherCATモーションネットワーク通信の状態		12

										1.4.1				通信同期モード ツウシン ドウキ				②-2.3						SCONのみの通信モードでしょうか。 ツウシン		MCON,SCON共通で対応している通信モードになります。
ただ、機種毎でモード毎の内部仕様が異なるため、SCONの機能仕様書では、通信モードの注意事項を記載しています。
※ですので、(1),(2)の内容を変更いただきたいです。 キョウツウ タイオウ ツウシン キシュ ゴト ゴト ナイブ シヨウ コト キノウ シヨウショ ツウシン チュウイ ジコウ キサイ ナイヨウ ヘンコウ

												(1)		DC（Distributed Clock）モード				②-2.3

												(2)		FreeRunモード				②-2.3

						2								コントローラーの設定

								2.1						型式				④-4.2		「節」導入文の内容変更 セツ ドウニュウ ブン ナイヨウ ヘンコウ

								2.2						インターフェース				①-2.1、②-2.2、④-4.2		SCON追加、MCON詳細の追加 ツイカ ショウサイ ツイカ				SCONのLED表示・ロゴはリモートI/Oと同一でよいでしょうか。 ヒョウジ ドウ イチ		EtherCAT Motion仕様の場合のロゴは、「Conformance Tested」という文言入りのロゴを使用しています。その他については、リモートI/Oと同一になります。 シヨウ バアイ モンゴン イ シヨウ ホカ ドウイツ

								2.3						ステータスLEDの表示				①-2.1、②-2.2、④-4.2		SCON追加、MCON詳細の追加 ツイカ ショウサイ ツイカ

								2.4						配線

										2.4.1				配線(例)						SCON追加に伴う説明文変更 ツイカ トモナ セツメイブン ヘンコウ

										2.4.2				コネクターピン配列

								2.5						コントローラーの設定						SCON追加、「節」名称の変更 ツイカ セツ メイショウ ヘンコウ

										2.5.1				SCONの設定 セッテイ				②-3.1		設定に関する項目、ツール説明追加 セッテイ カン コウモク セツメイ ツイカ

												(1)		原点復帰方向 ゲンテン フッキ ホウコウ				②-3.1.1

												(2)		パルスカウント方向				②-3.1.2

												(3)		電子ギア比分子、電子ギア比分母 デンシ ヒ ブンシ デンシ ヒ ブンボ				②-3.1.3

												(4)		フィールドバスノードアドレス				②-3.1.4

										2.5.2				MCONの設定 セッテイ						項目追加（IA-OSの画面に変更？） コウモク ツイカ ガメン ヘンコウ

												(1)		ゲートウェイパラメータ設定ツールの起動(設定準備)						章立て変更 ショウダ ヘンコウ

												(2)		Device IDの設定				②-3.2		項目追加 コウモク ツイカ

												(3)		搭載軸数の設定						章立て変更 ショウダ ヘンコウ

												(4)		パラメーターの反映(コントローラへ転送)						章立て変更 ショウダ ヘンコウ

												(5)		電子ギア比の設定						章立て変更 ショウダ ヘンコウ

												(6)		パルスカウント方向の設定						章立て変更 ショウダ ヘンコウ

						3								基本通信フロー

								3.1						接続手順(オムロン株式会社製 NJシリーズとの接続例)						SCON追加に伴う文言の変更
オムロンのモーション機器接続ガイド・・・、SCONはどうするか…？ ツイカ トモナ モンゴン ヘンコウ キキ セツゾク

								3.2						注意事項

										3.2.1				電源投入について(初期化時間)				①-4.1、②-4.1		SCONの内容追記 ナイヨウ ツイキ

										3.2.2				制御電源低下時の処理				①-4.2						既出（ECM取説 ⓪-3.2.2_p22）の内容通りでよろしいでしょうか。
MCONとSCONで挙動が異なる場合は詳細を教えてください。 キシュツ トリセツ ナイヨウ ドオ キョドウ コト バアイ ショウサイ オシ		既出（ECM取説 ⓪-3.2.2_p22）の内容通りで問題ありません。 モンダイ

										3.2.3				MANUモード中のサイクリック通信				①-4.3、②-4.2（MANUモード）		SCONの内容追記 ナイヨウ ツイキ

										3.2.4				EtherCATモーションネットワークの通信異常時の動作				①-4.4、②-4.1（ネットワーク～）						既出（ECM取説 ⓪-3.2.4_p22）の内容通りでよろしいでしょうか。
MCONとSCONで挙動が異なる場合は詳細を教えてください。 キシュツ トリセツ ナイヨウ ドオ キョドウ コト バアイ ショウサイ オシ		既出（ECM取説 ⓪-3.2.4_p22）の内容通りで問題ありません。 モンダイ

										3.2.5				ソフトリミット機能				②-4.1		SCONの内容追記 ナイヨウ ツイキ

										3.2.6				位置決め完了幅				①-4.6		SCONの内容追記 ナイヨウ ツイキ				既出（ECM取説 ⓪-3.2.6_p23）の内容通りでよろしいでしょうか。
オブジェクトディクショナリーを確認した限りでは共通と思いますが。 キシュツ トリセツ ナイヨウ ドオ カクニン カギ キョウツウ オモ		既出（ECM取説 ⓪-3.2.6_p23）の内容通りで問題ありません。 モンダイ

										3.2.7				エンコーダ種別について				②-4.4		SCONの内容追記 ナイヨウ ツイキ				記載内容 ”MCONのフィードバック位置をコントローラー側の指令位置に反映させることができます。” について。
ここでいう、”コントローラー側”とは、PLCの事でしょうか？ キサイ ナイヨウ コト		PLCの事を指しています。
PLCよりも「モーションコントローラー」と表記した方がよいかもしれません。 コト サ ヒョウキ ホウ

										3.2.8				通信周期とPDOサイズ				①-4.9、②-3.2.2		SCONの内容追記 ナイヨウ ツイキ

								3.3						EtherCAT通信プロトコル(CoE)オブジェクトディクショナリ

										3.3.1				CoEコミュニケーションエリアのオブジェクトディクショナリ (1000h～1FFFh)				②-5.1		Index 1008の備考欄にSCON追加 ビコウ ラン ツイカ

										3.3.2				Manufacturer Specificエリアのオブジェクトディクショナリ (2000h～5FFFh)

										3.3.3				ドライブプロファイルエリアのオブジェクトディクショナリ (6000h～9FFFh)

												(1)		対応する制御モード				②-5.3.2		pp、hm各モードの追加 カク ツイカ

												(2)		制御モード切替における注意点				②-5.3.3

												(3)		オブジェクトディクショナリー一覧				②-5.3.4

												(4)		コントローラー内部フラグ オブジェクト 60FDh(Digital inputs)詳細 （仮） ナイブ カリ				①-5.3.4.2、②-5.3.3.1						・”60FDh”の内部フラグの説明書きが欲しいです⇒イメージ添付
・bit15-3は何か割付けられているのでしょうか？
・bit2-0の詳細について教えてください（home switch ＝ ZPOINT ？）。
（モーション制御される方にとってはごく当たり前な内容でしたらすみません）。 ナイブ セツメイ ガ ホ テンプ ナニ ワリツ ショウサイ オシ セイギョ カタ ア マエ ナイヨウ		・イメージ添付とありますが、イメージはどれにあたるでしょうか?
・bit15-3は何も割り付けていません。
・bit0-2は本来、センサー系の出力ですが、IAI製品には存在しないため、ソフト的な出力として使用している、ということを示しています。
ZPOINT,POT,NOTは、ML3用語になります。
　ZPOINT:座標"0"点近傍信号
　POT:座標プラス側オーバートラベル信号
　NOT:座標マイナス側オーバートラベル信号
※POT/NOTは、ソフトウェアリミットで判別しています。SCONには、エンコーダーケーブルに、OTセンサーの配線がありますが、POT/NOTの論理には、入っていません。 テンプ ナニ ワ ツ ホンライ ケイ シュツリョク セイヒン ソンザイ テキ シュツリョク シヨウ シメ ヨウゴ ザヒョウ テン キンボウ シンゴウ ザヒョウ ガワ シンゴウ ザヒョウ ガワ シンゴウ ハンベツ ハイセン ロンリ ハイ

												(5)		コントローラー内部フラグ オブジェクト 60FEh(Digital outputs)詳細 （仮） カリ				①-5.3.4.1

												(6)		cspモード時のオブジェクト一覧				②-5.3.5						MCONの場合も同じ内容でしょうか。 バアイ オナ ナイヨウ		同じ内容になります。 オナ ナイヨウ

												(7)		ppモード時のオブジェクト一覧				①-5.3.5、②-5.3.6

												(8)		hmモード時のオブジェクト一覧				①-5.3.4、②-5.3.7

								3.4						PDOマッピングについて

										3.4.1				MCON v0007以前のPDOマッピング（仮名称） カリ メイショウ						v0007とv0008を分ける
内容は⓪1A版の内容通り。MCONのみの内容と注記載する。 ワ ナイヨウ ハン ナイヨウ ドオ ナイヨウ チュウ キサイ

										3.4.2				SCON、MCON v0008以前のPDOマッピング（仮名称） カリ メイショウ						v0007とv0008を分ける ワ

												(1)		PDOマッピングオブジェクト				①-7.2.1、②-6.1

												(2)		PDOアサインオブジェクト				①-7.2.2、②-6.2

												(3)		デフォルトPDOマッピング				①-7.2.3、②-6.3								1.掲載項目について、特に問題ないと思います。 ケイサイ コウモク トク モンダイ オモ

												(4)		PDOアサインオブジェクトとPDOマッピングオブジェクト設定（SCON）（仮） カリ						SCON追加・章立て要検討 ツイカ ショウダ ヨウ ケントウ

												(5)		PDOアサインオブジェクトとPDOマッピングオブジェクト設定（MCON）（仮） カリ				①		SCON追加に伴い・章立て要検討 ツイカ トモナ ショウダ ヨウ ケントウ						2.cspの場合、ファンクションブロックを使用しての動作が基本になると バアイ シヨウ ドウサ キホン

						4								アクチュエーター運転時の注意点												思いますので、動作方法がマスターに依存します。ですので、クイックスタート オモ ドウサ ホウホウ イゾン

								4.1						原点復帰(※特殊操作)												ガイドのような説明になると思われます。 セツメイ オモ

								4.2						原点復帰ファンクションブロック　IAI_HomeForAssignedPDO												pp,hmはオブジェクトの値を変更することによって動かす(IAIのリモートIO アタイ ヘンコウ ウゴ

										4.2.1				IAI_HomeForAssignedPDOについて												系ネットワークのような使用感)ですので、簡単なシーケンス図のようなもの ケイ シヨウカン カンタン ズ

										4.2.2				入力変数												でよければ、用意できます。 ヨウイ

										4.2.3				出力変数

										4.2.4				出力変数の反映タイミング												3.承知しました。ただ、手順書に関しては、発売後、オムロンが用意してくれるかもしれません。 ショウチ テジュンショ カン ハツバイ ゴ

										4.2.5				入出力変数

										4.2.6				機能説明/使い方												4.制御モードの切り替えに関しては、作成中原稿の3.3.3(2)に記載されて セイギョ キ カ カン サクセイ チュウ ゲンコウ キサイ

										4.2.7				注意事項												いますが、このことではないでしょうか?

										4.2.8				シーケンス図												通信同期モードの切り替えに関しては、軸動作中に切り替わるようなもので ツウシン ドウキ キ カ カン ジク ドウサ チュウ キ カ

										4.2.9				使用例(参考)												はなく、マスターと通信確立を行う際に設定されるものですので、注意事項 ツウシン カクリツ オコナ サイ セッテイ チュウイ ジコウ

								4.3						原点復帰ファンクションブロック　IAI_HomeForSDOAccess												等は特に必要ないと思います。 ナド トク ヒツヨウ オモ

										4.3.1				IAI_HomeForSDOAccess について

										4.3.2				入力変数

										4.3.3				出力変数

										4.3.4				出力変数の反映タイミング

										4.3.5				入出力変数

										4.3.6				機能説明/使い方

										4.3.7				注意事項

										4.3.8				シーケンス図

										4.3.9				使用例(参考)

						5								コントローラーのパラメーター						説明文内容変更 セツメイブン ナイヨウ ヘンコウ

								5.1						パラメーター一覧表				③-7.1		ML-3参考に構成 サンコウ コウセイ				ML-3の内容と同じでよろしいですか。 ナイヨウ オナ		同じで問題ありません。 オナ モンダイ

						6								トラブルシューティング

								6.1						トラブル発生時の処理						処理方法にSCON追加 ショリ ホウホウ ツイカ

								6.2						アラームについて				②-4.2（アラーム）						SCONの場合も、MCON同様のアラーム出力方法でよろしいですか。他、必要と思われる内容がありましたら教えてください。 バアイ ドウヨウ シュツリョク ホウホウ ホカ ヒツヨウ オモ ナイヨウ オシ		アラームの出力方法は同じです。 シュツリョク ホウホウ オナ

								6.3						アラーム一覧				③-8.3		開催内容・要確認 カイサイ ナイヨウ ヨウカクニン				アラームに関しての一覧は仕様書に盛り込まれていません。ML-3の内容をベースに作成しても問題ないですか？ カン イチラン シヨウ ショ モ コ ナイヨウ サクセイ モンダイ		ML3の内容をベースに作成いただいて、問題ありません。 ナイヨウ サクセイ モンダイ

						7								ESIファイルのダウンロード						新規追加 シンキ ツイカ

														変更履歴						改版内容要記載 カイハン ナイヨウ ヨウ キサイ



以下、引用元についての表記を下記の通り定義します。
”①” ← ”MCON EtherCATモーション仕様機能仕様書&取説草案_ED-083-8-001-1-003-1”
”➁” ← ”SCON_EtherCATモーション機能仕様書_ED-105-8-004-1-001-2(未出図)”
”③” ← ”メカトロリンク(MJ0317-4A)_本文”
　　　　　Link：\\192.168.13.84\doc\取説\15 ﾌｨｰﾙﾄﾞﾈｯﾄﾜｰｸ(CON)\MECHATROLINK-3(0317)\4版_MCON\#2.WORDﾃﾞｰﾀ\4A\MECHATROLINK_取説(MJ0317-4A)_和文_word data
”④” ← ”ETHERCAT(MJ0273-10D)”

目次内容・掲載頁については、原稿完成時に見直しを行います（2020/4/6）。

4章掲載内容についてのお願い：
1. 掲載項目に関しての確認
　　取説”EtherCAT-Motion(MJ0367-1A)”の4章について内容の変更を検討しています。
　（掲載内容・ボリュームによっては、各モードでの章立てを検討。3章に掲載している内容についても、4章の掲載
　　内容に合わせ移行しようと考えています。）
　　以下概略を記しますが、大まかな内容として取説への
　　　1  制御モードの概要
　　　2 （制御モード毎の）機能説明（不要？）
　　　3 （制御モード毎の）オブジェクトディクショナリー、PDOマッピング
　　　4  原点復帰方法（特殊手順、hm制御モード）
　　　5 （制御モード毎の）動作例、シーケンス図（ppについては、SCONについて作成いただいた内容を掲載、cspは流用？）
　　　6  注意点（仕様書内より抜粋します、不足分あれば追加願います） 
　　　★ 配線・設定方法（詳細手順）についてはクイックスタートガイドで案内しようと考えています。

2. IAIコントローラーの設定以降に関し、動作させるまでの流れを教えてください
　　（csp、ppともに同様の手順とは思いますが、異なる場合は両方）簡単に手順を作成いただけると助かります。

3. オムロン・NJシリーズでの設定画面キャプチャー
　　2の内容に合わせて、画面のキャプチャーをお願いできればと思います（主にクイックスタートガイドに利用）。

4. 制御モード切替における注意事項について
　　取説内”1.4.1 通信同期モード”の FreeRunモード にて簡単に掲載予定ですが、仕様書内にも特にモード切替に関しての
　　注記は謳っていません（見落としがあったら申し訳ありません）。

引用元に記載しないもの
”⓪” ← ”EtherCAT-Motion(MJ0367-1A)”
・TwinCAT 3 操作方法解説・EtherCATステートマシン
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2A版_Q&A

						質問 シツモン								回答 カイトウ

				No.		記入日 キニュウ ビ		記入者 キニュウ シャ		質問内容 シツモン ナイヨウ				内容 ナイヨウ				部署 ブショ		担当者名 タントウシャ メイ

				1		4/7/20						⇒

				2		4/7/20						⇒

				3								⇒

				4								⇒

				5								⇒

				6								⇒

				7								⇒

				8								⇒

				9								⇒

				10								⇒

				11								⇒

				12								⇒

				13								⇒

				14								⇒

				15								⇒

				16								⇒

				17								⇒

				18								⇒

				19								⇒

				20								⇒

				21								⇒

				22								⇒





Sheet1

								パラメーターNo.		 名　称		入力範囲 ニュウリョク ハンイ		備考 ビコウ

								5		 原点復帰方向		0～1

								62		 パルスカウント方向		0～1

								65		 電子ギア分子		―		設定不要 セッテイ フヨウ

								66		 電子ギア分母		―		設定不要 セッテイ フヨウ

								85		 フィールドバスノードアドレス 		1～65535		設定不要 セッテイ フヨウ

								87		 ネットワークタイプ 		12（固定値） コテイチ		設定不要 セッテイ フヨウ





60FDh 60FEh

						bit		記号 キゴウ		内容 ナイヨウ

				MCON
SCON
共通 キョウツウ		bit31		ZSPD		0:－

										1:フィードバック速度(606Ch)＝"0"を検出

						bit30		ZONE2		0:－

										1:ゾーン出力2(パラメータ)＝ON

						bit29:		ZONE1		0:－

										1:ゾーン出力1(パラメータ)＝ON

						bit28:		BALM		0:－

										1:エンコーダーバッテリーアラーム

						bit27:		DALM		0:－

										1:ドライバーアラーム発生

						bit26:		OVLW		0:－

										1:過負荷警告

						bit25:		EMGS		0:－

										1:駆動源遮断状態、または外部トルクOFF状態(STO入力)

						bit24:		SV		0:サーボオフ状態

										1:サーボオン状態

						bit23:		POVTPOS		＝(607Dh_02h(Max position limit)＜607Ah(Target Position))

						bit22:		NOVTPOS		＝(607Ah(Target Position)＜607Dh_01h(Min position limit))

						bit21:		NEAR		＝(6062h(Position demand value)－6064h(Position actual value))の絶対値≦6067h(Position window))

						bit20:		DEN		＝(607Ah(Target Position)＝60FCh(Position demand internal value))

						bit19:		---

						bit18:T_LIM				トルク指令の飽和でオン

						bit17:PSET				0:－

										1:DENとNEARのAND

						bit16:HEND				0:－

										1:座標確定状態

						bit15-3:---

										bit2:home switch

										bit1:positive limit swicth

										bit0:negative limit swicth

										※bit2-0は、SCON内部の次の信号を返す

										(ハードウェアで外部I/Oがある訳ではなく、ソフトウェアの信号となる)

										bit2:ZPOINT

										＝((原点位置－6064h(Position actual value))の絶対値≦6067h(Position window))

										bit1:POT

										＝(607Dh_02h(Max position limit)＜6064h(Position actual value))

										※HEND＝1時のみ出力

										bit0:NOT

										＝(6064h(Position actual value)＜607Dh_01h(Min position limit))

										※HEND＝1時のみ出力

						（5）オブジェクト60FEh(Digital outputs)詳細

						bit		記号 キゴウ		内容 ナイヨウ

						  bit31:Aclr

						    0→1:アラーム解除

						  bit30:reset AbsErr

						    0:-

						    1:アブソリュートエラー解除有効 (※アブソリュートエラー解除有効時に、6040hで

						Fault resetコマンドを実行、 または60FEh bit31を0→1とすることで、アラーム解除と同時に、アブソリュートエラー解除を行います。)

						  bit29-17:--

						  bit16:Home

						    0:--

						1:原点復帰動作モード (※cspモード中、本ビットが1の時、マスターの指令位置を受け付けません。原点復帰完了後,本ビットのクリアと、サーボオフ→サーボオンを行うことで、マスターの指令位置を受け付けます。詳細については、4.8.1を参照してください。)

						    0→1:原点復帰

						    1→0:原点復帰中断

						  bit15-1:--

						  bit0:set brake

						    0:ブレーキ

						    1:ブレーキ解除





Field-bus Module

						パラメーター
No.		名称		入力範囲 ニュウリョク								パラメーター
No.		シンボル		名称		符号		入力範囲 ニュウリョク

						5		原点復帰方向		0～1								5		ORG		原点復帰方向		無		0～1

						62		パルスカウント方向		0～1								62		FPIO		パルスカウント方向		無		0～1

						65		電子ギア分子		-								65		CNUM		電子ギア分子		無		-

						66		電子ギア分母		-								66		CDEN		電子ギア分母		無		-

						85		フィールドバスノードアドレス		1～65535								85		NADR		フィールドバスノードアドレス		無		1～65535

						87		ネットワークタイプ		12（固定値） コテイチ								87		NTYP		ネットワークタイプ		無		12





Connecter Pin Assign

						ピン番号		信号名称		信号略称

						1		送信データ＋		TD＋

						2		送信データ－		TD－

						3		受信データ＋		RD＋

						4		未使用

						5		未使用

						6		受信データ－		RD－

						7		未使用

						8		未使用

						コネクタ		保安用接地		FG

						フード





Parameter



						パラメーター
No.		名称		入力範囲 ニュウリョク		備考 ビコウ						パラメーター
No.		シンボル		名称		符号		入力範囲 ニュウリョク

						5		原点復帰方向		0～1								5		ORG		原点復帰方向		無		0～1

						62		パルスカウント方向		0～1								62		FPIO		パルスカウント方向		無		0～1

						65		電子ギア分子		-		設定不要 セッテイ フヨウ						65		CNUM		電子ギア分子		無		-

						66		電子ギア分母		-		設定不要 セッテイ フヨウ						66		CDEN		電子ギア分母		無		-

						85		フィールドバスノードアドレス		1～65535		設定不要 セッテイ フヨウ						85		NADR		フィールドバスノードアドレス		無		1～65535

						87		ネットワークタイプ		12（固定値） コテイチ		設定不要 セッテイ フヨウ						87		NTYP		ネットワークタイプ		無		12





Sheet5

						No.		区分		名称		記号		(注1)		入力範囲		工場出荷時の		対応

														単位				初期値		コントローラ※

																				A		D		P		S		MA		MD		MP

						1		B		ゾーン1＋側		ZNM1		mm		-9999.99～		＋側実ストローク値(注2)		○		○		○		○		○		○		○

														(deg)		9999.99

						2		B		ゾーン1－側		ZNL1		mm		-9999.99～		－側実ストローク値(注2)		○		○		○		○		○		○		○

														(deg)		9999.99

						3		A		ソフトリミット＋側		LIMM		mm		-9999.99～		＋側実ストローク値(注2)		○		○		○		○		○		○		○

														(deg)		9999.99

						4		A		ソフトリミット－側		LIML		mm		-9999.99～		－側実ストローク値(注2)		○		○		○		○		○		○		○

														(deg)		9999.99

						5		D		原点復帰方向		ORG		－		0：逆、1：正		アクチュエータによる(注2)		○		○		○		○		○		○		○

						7		C		サーボゲイン番号		PLGO		－		0～31		アクチュエータによる(注2)		○		○		○		○		○		○		○

						9		B		加減速度初期値		ACMD		G		0.01～アクチュエータ最大加減速度		アクチュエータ定格加減速度(注2)		○		○		○		○		○		○		○

						10		B		位置決め幅初期値		INP		mm		0.01～999.99		アクチュエータによる(注2)		○		○		○		○		○		○		○

														(deg)

						12		B		位置決め停止時		SPOW		%		0～70		35		－		－		○		－		－		－		○

										電流制限値

						13		C		原点復帰時電流		ODPW		%		1～300(注3)		アクチュエータによる(注2)		○		○		○		○		○		○		○

										制限値

						14		E		ダイナミック		FSTP		－		0：無効、1：有効		1		－		－		－		○		－		－		－

										ブレーキ

						16		B		SIO通信速度		BRSL		bps		9600～230400		38400		○		○		○		○		－		－		－

						17		B		従局トランスミッタ活性化最小遅延時間		RTIM		msec		0～255		5		○		○		○		○		－		－		－

						18		E		原点センサ入力極性		AIOF		－		0～2		アクチュエータによる(注2)		○		－		○		○		○		－		○

						19		E		オーバランセンサ		AIOF		－		0～2		アクチュエータによる(注2)		－		－		－		○		－		－		－

										入力極性

						20		E		クリープセンサ		AIOF		－		0～2		アクチュエータによる(注2)		－		－		－		○		－		－		－

										入力極性

						22		C		原点復帰		OFST		mm		0.00～9999.99		アクチュエータによる(注2)		○		○		○		○		○		○		○

										オフセット量				(deg)

						No.		区分		名称		記号		(注1)		入力範囲		工場出荷時の		対応コントローラ※

														単位				初期値		A		D		P		S		MA		MD		MP

						23		B		ゾーン2境界＋側		ZNM2		mm		-9999.99～		＋側実ストローク値(注2)		○		○		○		○		○		○		○

														(deg)		9999.99

						24		B		ゾーン2境界－側		ZNL2		mm		-9999.99～		－側実ストローク値(注2)		○		○		○		○		○		○		○

														(deg)		9999.99

						28		B		励磁相信号検出		PHSP		－		0：逆、1：正		アクチュエータによる(注2)		○		－		○		－		○		－		○

										動作初期移動方向

						29		B		励磁相信号検出時間		PHSP		msec		50～999		128		○		－		－		－		○		－		－

																1～999		10		－		－		○		－		－		－		○

						30		B		ポールセンス種別		PHSP		－		0：電流抑制		1		○		－		－		－		○		－		－

																1：距離抑制1

																2：距離抑制2

								B		励磁相検出種別		PHSP		－		0：従来方式		1		－		－		○		－		－		－		○

																1：新方式1

																2：新方式2

						31		C		速度ループ		VLPG		－		1～99999999		アクチュエータによる(注2)		○		○		○		○		○		○		○

										比例ゲイン

						32		C		速度ループ		VLPT		－		1～99999999		アクチュエータによる(注2)		○		○		○		○		○		○		○

										積分ゲイン

						33		C		トルクフィルタ		TRQF		－		0～2500		アクチュエータによる(注2)		○		○		○		○		○		○		○

										時定数

						35		C		セーフティ速度		SAFV		mm/s		1～250		100		○		○		○		○		○		○		○

														(deg/s)		(250以下のアクチュエータは最高速度)

						42		C		イネーブル機能		FPIO		－		0：有効、1：無効		1		○		○		○		○		－		－		－

						43		B		原点確認センサ		HMC		－		0～2		アクチュエータによる(注2)		○		－		○		－		○		－		○

										入力極性

						45		B		サイレント		SIVM		倍		0～10		0		○		○		○		○		－		－		－

										インターバル倍率

						53		B		停止モード初期値		HSTP		－		0～4		0（使用しない）		－		－		○		－		－		－		○

						54		C		電流制御帯域番号		CLPF		－		0～15(注4)		アクチュエータによる(注2)		○		○		－		○		○		○		－

						62		B		パルスカウント方向		FPIO		－		0：モータ正転		アクチュエータによる(注2)		○		○		○		○		○		○		○

																1：モータ逆転

						65		B		電子ギア分子		CNUM		－		1～99999999		1		○		○		○		○		○		○		○

						66		B		電子ギア分母		CDEN		－		1～99999999		1		○		○		○		○		○		○		○

						71		B		位置フィード		PLFG		－		0～100		0		○		○		○		○		○		○		○

										フォワードゲイン

						72		E		非常停止リレー		EMWT		msec		0～60000		3000		－		－		－		○		－		－		－

										溶着監視タイマ値

						73		D		エンコーダ		EVLV		－		0～3		エンコーダケーブル長による(注2)		－		－		－		○		－		－		－

										電圧レベル

						75		D		電磁ブレーキ		FSTP		－		0：無効、1：有効		アクチュエータによる(注2)		－		－		－		○		－		－		－

										電源監視

						76		D		ベルト切断センサ		AIOF		－		0～2		アクチュエータによる(注2)		－		－		－		○		－		－		－

										入力極性

						77		D		ボールネジリード長		LEAD		mm		0.01～999.99		アクチュエータによる(注2)		○		○		○		○		○		○		○

														(deg)

						No.		区分		名称		記号		(注1)		入力範囲				工場出荷時の		対応コントローラ※

														単位						初期値		A		D		P		S		MA		MD		MP

						83		B		アブソユニット		ETYP		－		0：不使用				手配時仕様による		○		－		○		－		○		－		○

																1：使用

						85		A		フィールドバス		NADR		－		3～239(EFH)				3(03H)		○		○		○		○		－		－		－

										ノードアドレス

						86		A		フィールドバス		FBRS		－		0:32バイトモード				1		○		○		○		○		－		－		－

										通信速度						1:48バイトモード

						87		E		ネットワークタイプ		NTYP		－		9:ML3サーボモード				9		○		○		○		○		－		－		－

						88		D		ソフトウェア		SLMA		mm		0～9999.99				アクチュエータによる(注2)		○		○		○		○		○		○		○

										リミットマージン

						110		B		サーボOFF時		FSTP		－		0:急停止				0		○		○		○		○		○		○		○

										停止方法						1:減速停止

						111		B		カレンダ機能		FRTC		－		カレンダタイマを0:使用しない				1		○		○		○		○		－		－		－

										使用選択						1:使用する

						112		B		モニタリングモード選択		FMNT		－		0:使用しない				1		○		○		○		○		○		○		○

																1:モニタ機能1

																2:モニタ機能2

																3:モニタ機能3

						113		B		モニタリング周期		FMNT		msec		SCON		1～1000		1		－		－		－		○		－		－		－

																SCON		1～60000		1		○		○		○		－		○		○		○

																 以外

						120		C		サーボゲイン番号1		PLG1		－		0～31				アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

						121		C		位置フィード		PLF1		－		0～100				アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

										フォワードゲイン1

						122		C		速度ループ		VLG1		－		1～99999999				アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

										比例ゲイン1

						123		C		速度ループ		VLT1		－		1～99999999				アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

										積分ゲイン1

						124		C		トルクフィルタ		TRF1		－		0～2500				アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

										時定数1

						125		C		電流制御帯域番号1		CLP1		－		0～15(注4)				アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

						126		C		サーボゲイン番号2		PLG2		－		0～31				アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

						127		C		位置フィード		PLF2		－		0～100				アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

										フォワードゲイン2

						128		C		速度ループ		VLG2		－		1～99999999				アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

										比例ゲイン2

						129		C		速度ループ積分ゲイン2		VLT2		－		1～99999999				アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

						130		C		トルクフィルタ		TRF2		－		0～2500				アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

										時定数2

						131		C		電流制御帯域番号2		CLP2		－		0～15(注4)				アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

						132		C		サーボゲイン番号3		PLG3		－		0～31				アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

						133		C		位置フィード		PLF3		－		0～100				アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

										フォワードゲイン3

						No.		区分		名称		記号		(注1)		入力範囲		工場出荷時の		対応コントローラ※

														単位				初期値		A		D		P		S		MA		MD		MP

						134		C		速度ループ		VLG3		－		1～99999999		アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

										比例ゲイン3

						135		C		速度ループ		VLT3		－		1～99999999		アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

										積分ゲイン3

						136		C		トルクフィルタ		TRF3		－		0～2500		アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

										時定数3

						137		C		電流制御帯域番号3		CLP3		－		0～15(注4)		アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

						138		C		サーボゲイン		GCFT		ms		10～2000		10		○		－		－		○		○		－		－

										切替時定数

						139		A		原点プリセット値		PRST		mm		-9999.99～		アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

																9999.99

						143		B		過負荷警告		OLWL		%		50～100		100		○		○		－		○		○		○		－

										ロードレベル比								(過負荷警告出力無)

						144		C		ゲインスケジューリング上限倍率		GSUL		%		0～1023		0		－		－		○		－		－		－		○

						145		C		GS 速度ループ		GSPC		－		1～50000		アクチュエータによる(注2)		－		－		○		－		－		－		○

										比例ゲイン

						146		B		GS 速度ループ		GSIC		－		1～500000		アクチュエータによる(注2)		－		－		○		－		－		－		○

										積分ゲイン

						147		B		通算移動回数閾値		TMCT		回		0～999999999		0(無効)		○		○		○		○		○		○		○

						148		B		通算走行距離閾値		ODOT		m		0～999999999		0(無効)		○		○		○		○		○		○		○

						150		A		リニアABS		LAPS		mm		-9999.99～		アクチュエータによる(注2)		－		－		－		○		－		－		－

										原点プリセット値						9999.99

						152		B		高出力化設定		BUEN		－		0：無効、1：有効		アクチュエータによる(注2)		－		－		○		－		－		－		(注5)

																																○

						153		B		BU 速度ループ		BUPC		－		1～27661		アクチュエータによる(注2)		－		－		○		－		－		－		(注5)

										比例ゲイン																						○

						154		B		BU 速度ループ		BUIC		－		1～217270		アクチュエータによる(注2)		－		－		○		－		－		－		(注5)

										積分ゲイン																						○

						155		A		アブソバッテリ		AIP		－		0: 20 日		0		○		－		○		－		○		－		○

										保持時間						1: 15 日

																2: 10 日

																3:  5 日

						158		B		有効/無効軸選択		EFCT		－		0：有効、1：無効		0		－		－		－		－		○		○		○

						165		B		シャットダウン		SDDT		ms		0～100		0		－		－		－		○		－		－		－

										解除後遅延時間

						166		B		始動時電流制限		DCET		－		0：無効、1：有効		アクチュエータによる(注2)		－		－		○		－		－		－		○

										拡張機能

						184		B		回生制御選択		RDSL		－		1～3		1		－		－		－		(注6)		－		－		－

																										○

						No.		区分		名称		記号		(注1)		入力範囲		工場出荷時の		対応コントローラ※

														単位				初期値		A		D		P		S		MA		MD		MP

						134		C		速度ループ		VLG3		－		1～99999999		アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

										比例ゲイン3

						135		C		速度ループ		VLT3		－		1～99999999		アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

										積分ゲイン3

						136		C		トルクフィルタ		TRF3		－		0～2500		アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

										時定数3

						137		C		電流制御帯域番号3		CLP3		－		0～15(注4)		アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

						138		C		サーボゲイン		GCFT		ms		10～2000		10		○		－		－		○		○		－		－

										切替時定数

						139		A		原点プリセット値		PRST		mm		-9999.99～		アクチュエータによる(注2)		○		－		－		○		○		－		－

																9999.99

						143		B		過負荷警告		OLWL		%		50～100		100		○		○		－		○		○		○		－

										ロードレベル比								(過負荷警告出力無)

						144		C		ゲインスケジューリング上限倍率		GSUL		%		0～1023		0		－		－		○		－		－		－		○

						145		C		GS 速度ループ		GSPC		－		1～50000		アクチュエータによる(注2)		－		－		○		－		－		－		○

										比例ゲイン

						146		B		GS 速度ループ		GSIC		－		1～500000		アクチュエータによる(注2)		－		－		○		－		－		－		○

										積分ゲイン

						147		B		通算移動回数閾値		TMCT		回		0～999999999		0(無効)		○		○		○		○		○		○		○

						148		B		通算走行距離閾値		ODOT		m		0～999999999		0(無効)		○		○		○		○		○		○		○

						150		A		リニアABS		LAPS		mm		-9999.99～		アクチュエータによる(注2)		－		－		－		○		－		－		－

										原点プリセット値						9999.99

						152		B		高出力化設定		BUEN		－		0：無効、1：有効		アクチュエータによる(注2)		－		－		○		－		－		－		(注5)

																																○

						153		B		BU 速度ループ		BUPC		－		1～27661		アクチュエータによる(注2)		－		－		○		－		－		－		(注5)

										比例ゲイン																						○

						154		B		BU 速度ループ		BUIC		－		1～217270		アクチュエータによる(注2)		－		－		○		－		－		－		(注5)

										積分ゲイン																						○

						155		A		アブソバッテリ		AIP		－		0: 20 日		0		○		－		○		－		○		－		○

										保持時間						1: 15 日

																2: 10 日

																3:  5 日

						158		B		有効/無効軸選択		EFCT		－		0：有効、1：無効		0		－		－		－		－		○		○		○

						165		B		シャットダウン		SDDT		ms		0～100		0		－		－		－		○		－		－		－

										解除後遅延時間

						166		B		始動時電流制限		DCET		－		0：無効、1：有効		アクチュエータによる(注2)		－		－		○		－		－		－		○

										拡張機能

						184		B		回生制御選択		RDSL		－		1～3		1		－		－		－		(注6)		－		－		－

																										○
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

1 パラメーター編集画面を開く

IA-OS メイン画面

①
右クリック

②
クリック

IA-OS メイン画面 ユーザーパラメーター編集 画面

IA-OSメイン画面 のステータス欄にある を右クリックします。①

をクリックします。②

IA-OSメイン画面内に ユーザーパラメーター編集 画面が表示されます。③
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

①
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の にチェックを入れます。①

2 原点復帰方向 と パルスカウント方向 の確認

ユーザーパラメーター編集 画面

➁
選 択

の右側のプルダウンリストから、 を選択します。➁

ユーザーパラメーター編集 画面

パラメーターNo.5 原点復帰方向 の設定内容を確認します。③
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STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

ユーザーパラメーター編集 画面

ティーチングツールでパラメーターNo.62 パルスカウント方向の設定値が、パラメーターNo.5
原点復帰方向で設定している方向と同じであることを確認します。

⑤

ユーザーパラメーター編集 画面

③
クリック

③
クリック

の右側の欄をクリックし、 を選択します。④

原点復帰方向 を変更する場合には、パルスカウント方向も同じ値に変更してください。
パラメーターが各々異なる方向に設定されている場合、 EtherCAT マスターからの指令座標系と
機械座標系の符号が反転します。
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３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

補 足

原点復帰方向とパルスカウント方向の関係は、次のようになります。

原点復帰方向とパルスカウント方向の関係

パラメーターNo.5 原点復帰方向と、パラメーターNo.62 パルスカウント方向は、同じ方向に
設定してください。
出荷時の設定は、原点復帰方向と同じ方向に設定されています。原点復帰方向を変更した
場合には、原点復帰方向に合わせて本パラメーターも変更が必要になります。

原点復帰方向と異なる方向に設定した場合には、EtherCAT マスターからの指令座標系と
機械座標系の符号が反転します。

IAI製ツール

モーションコントローラー
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３

STEP
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STEP
２ 初期設定をする目次

3 パラメーターの転送

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 の をクリックします。①

①
クリック

パラメーター転送確認 画面が表示されますので、 をクリックします。②

パラメーター転送確認 画面

情報 画面

転送完了後情報 画面が表示されますので、 をクリックします。③

➁
クリック

③
クリック

パラメーターの変更を行なう場合は、以下の操作手順にならい、編集したパラメーターをコントロー
ラーに転送します。
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３

STEP
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STEP
２ 初期設定をする目次

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。④

情報 画面

ソフトウェアリセット実行確認 画面

以上で、コントローラーの設定は完了です。

④
クリック

ソフトウェアリセット完了後、情報 画面が表示されますので、 をクリックします。⑤

⑤
クリック

以降の調整については、PLCから動作させる場合は、
コントローラー前面の動作モード設定スイッチ切替を
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
運転はできません。

AUTO側へ倒す
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３

STEP
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STEP
２ 初期設定をする目次

パネル表記 表示状態 表示の意味

T RUN

点灯 内部バス正常通信中

点滅 初期化通信待ち

点灯 内部バス通信異常発生

SYS
点灯 正常運転中

点灯 ゲートウェイアラーム発生中

RCONシステムのゲートウェイユニットならびに各ドライバーユニット前面にある LED（T.RUN と SYS）の
状態を見て、正常通信状態であるか確認します。

ゲートウェイユニット側LED表示

SYS

T.RUN

【LED 状態】
正常に通信
しています

T.RUN

【LED 状態】
正常に通信
しています

SCON側フィールドバスLED表示

NS

MS

ゲートウェイユニット

【LED 状態】
正常に通信
しています

パネル表記 表示状態 表示の意味

NS

点灯 内部バス正常通信中

点滅 初期化通信待ち

点灯 内部バス通信異常発生

MS
点灯 正常運転中

点灯 ゲートウェイアラーム発生中

T.RUN

24Vドライバー
ユニット

200Vドライバー
ユニット

SCON-CB-RC接続仕様

【LED 状態】
正常に通信
しています

RCONシステム 各ユニット間の通信状態確認

1 RCONシステム内の通信状態確認

パネル表記 表示状態 表示の意味

T RUN

点灯 内部バス正常通信中

点滅 初期化通信待ち

点灯 内部バス通信異常発生

ドライバーユニット側LED表示
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３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

IAIホームページ

オムロン製PLC のモーションコントローラー と 当社コントローラーを接続するためには、専用の
“ESIファイル”が必要です。“”ESIファイル“については、弊社ホームページにてダウンロードできます。

オムロン製PLC（NJ/NXシリーズ）と接続する為に必要なESI（EtherCAT. Slave Information）
XMLファイルを準備します。

ESIファイルのダウンロード1

オフライン状態でのPLC設定

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

オムロン製オートメーションソフトウェア Sysmac Studio を立上げ、PLCの設定を行ないます。
（事例では、オムロン製PLC NX1P2（モーション制御対応） を例に説明します）

オフライン状態での モーションコントローラー 設定設定の流れ

オムロン製プログラミングソフトウェア
Sysmac Studio 

LANケーブル

EtherCAT ポート

Omron製 PLC NXシリーズ

ESIファイル

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

RCON

SCON1

Sysmac Studioの起動 と モーションコントローラーの通信接続2

3

3 PLCの設定

PLC／パソコン／Sysmac Studio／通信用ケーブル
用意するもの

①
クリック
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STEP
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STEP
２ 初期設定をする目次

フィールドネットワーク設定用ファイル ページ

➁
クリック

当社ホームページのサイドメニューにある お役立ち情報 をクリックします。②

お役立ち情報 ページにある、 FN設定用ファイル をクリックします。③

フィールドネットワーク設定用ファイル ページをスクロースし、「EtherCATモーション」の設定用
ファイルを探します。

④

スクロール

ホームページ

お役立ち情報 ページ

③
クリック
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フィールドネットワーク設定用ファイル
PLC用ファンクションブロック EtherCATモーション部画面

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

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。

該当する ESIファイル（ ESI_IAI_RCON_ECM_V_2_12_Rev_0.zip ）を右クリック
します。

⑤

⑥
クリック

⑦
クリック
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2 Sysmac Studioの起動 と モーションコントローラーの通信接続

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。

Sysmac Studio のインストール手順等については、オムロン株式会社
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。

PLCとUSB 通信を行なうには，USB ドライバ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、オムロン株式会社 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

オムロン株式会社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。

➁
クリック
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３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

③ デバイスに接続 画面が表示されますので、接続方法の を
選択します。

④ “接続後の動作”内の、以下2箇所のチェックを外します。

Sysmac Studio 初期画面 デバイスに接続 画面

④
チェック

外す

をクリックします。⑤

・・・

⑤
クリック

③
選 択

④
チェック

外す

Auto Connect Project 画面が、オンライン状態で表示されます。オンライン状態の場合、
エディットウィンドウの上段に、黄色い枠が表示されます。

⑥

エディットウィンドウ

黄色い枠が表示される

Auto Connect Project 画面
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STEP
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STEP
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Auto Connect Project 画面

Auto Connect Project 画面

3 ESIファイルの登録

マルチビューエクスプローラー

をダブルクリックします。②

①
クリック

②
ダブル

クリック

EtherCATのタブが出現

エディットウィンドウ に、 タブが表示されます。 を右クリックします。③

エディットウィンドウ

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。①

を選択します。④

③
右クリック

④
クリック
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ESIライブラリ 画面

ESI ライブラリ 画面が表示されますので、 をクリックします。⑤

⑤
クリック

で入手したESI ファイルを選択し ［開く］ ボタンをクリックします。1⑥

ファイル選択 画面

⑥
クリック

⑥
クリック

を選択！

インストールの実行確認 画面

⑦
クリック

インストール実行確認 画面が表示されますので、 はい をクリックします。⑦
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ESIライブラリ 画面

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。

をクリックします⑨

⑨
クリック

インストールが完了すると、上図のウィンドウが表示されるので、 [OK] をクリックします。⑧

確認 画面

⑧
クリック



クイックスタートガイド ～ RCON EtherCAT Motion仕様～

©2024 ／株式会社アイエイアイ p59

STEP
３

STEP
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STEP
２ 初期設定をする目次

Auto Connect Project 画面

1 EtherCAT ネットワーク構成の設定

情報取得 画面

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

例）オムロン社製PLC（NX1P2）のEtherCATポートとRCON、SCONを接続する設定を行います。

①
右クリック

②
クリック

マスターユニット
ノードアドレス：0

オフライン状態での モーションコントローラー 設定設定の流れ

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：1

マスターユニット
ノードアドレス：2

ネットワーク構成の設定

EtherCAT ポート

PLC

スレーブユニット
（※ここではSCON-CB-ECM仕様）

RCON
モーションシステム

Auto Connect Project 画面上の EtherCAT タブにある を右クリックします。①
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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あわせる 画面

実ネットワークと構成を一致終了確認画面

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 RCON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あわせる 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

実ネットワークと構成を一致終了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

⑥
クリック

SCON

RCON

⑦
クリック
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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［EtherCAT］タブに RCON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、 RCON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

SCON

RCON
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アイコン下の黄色いラインが消えればオフライン状態と確認できます。②

PDO(Process Data Object)マッピングの設定

1 オフラインモードへの移行

MC-Configuration 画面

PLCとコントローラーの通信をオフライン状態にします。 メイン画面上部の をクリックします。①

モーション制御を行なうための、プロセスデータオブジェクト（PDO）の設定を行います。
（NJ/NXシリーズのコントローラーでは、MC機能モジュールを利用した、モーション制御が可能です。）

2 同期モード設定

ノードアドレス|ネットワーク構成から、 を選択します。①

①
クリック

MC-Configuration 画面

①
クリック
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MC-Configuration 画面

PDOマッピング設定 欄の をクリックします。①

➁ エディットウィンドウに タグが表示されます。

①
クリック

3 PDOマッピングの設定

MC-Configuration 画面

➁
選 択

DC有効欄の設定をします。プルダウンリストから を選択します。➁

※ 本説明では、PDOマッピングリストのデフォルト設定を使用します。

MC-Configuration 画面
Node2：RCON-GW-ECM（…のタブが出現
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③ モジュールを選択します。 をクリックします。

⑤ PDOエントリーマッピングリスト 画面 が表示されます。

PDOエントリーマッピングリスト 画面

MC-Configuration 画面

③
クリック

PDOマッピング設定 欄の をクリックします。④

MC-Configuration 画面

④
クリック

MC-Configuration 画面
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STEP
２ 初期設定をする目次

⑥ PLCの出力/入力について、以下のオブジェクトが設定されていることを確認します。

● 0x6040:00（Controlword）
● 0x607A:00（Target Position）
● 0x6060:00（Mode of operation）
● 0x6081:00（Profile velocity）
● 0x6083:00（Profile acceleration）
● 0x6084:00（Profile deceleration）
● 0x60FE:01（Physical outputs）

PDO オブジェクト（出力）

● 0x6041:00 （Statusword）
● 0x6064:00 （Position actual value) 
● 0x6061:00 （Mode of operation display）
● 0x60FD:00 （Digital inputs）
● 0x603F:00 （Error code）
● 0x603F:00 （Error code）
● 0x603F:00 （Error code）

PDO オブジェクト（入力）

PDOエントリーマッピングリスト 画面

RCON の場合、2軸目以降のインデックス は、+800h×軸番号を加算してください。
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確認したPDOの設定は、EtherCATスレーブ（当社 コントローラー）を選択した時の
［PDOマッピング設定］に表示されます。

MC-Configuration 画面

⑧ ➁～⑦ の手順にならい、 、 、
の確認を行います。

MC-Configuration 画面

⑧
確 認

⑦ 確認ができたら、 をクリックします。

MC-Configuration 画面

⑦
クリック
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を右クリックします。➁

モーション制御設定

1 軸基本設定画面を開く

設定前に、オフライン状態であることを確認してください。
（ アイコンをクリックして、オフライン状態に遷移）

マルチビューエクスプローラー の をダブルクリックします。①

をクリックし、 を選択します。③

MC-Configuration 画面

①
ダブル

クリック

➁
右クリック

③
クリック

③
クリック

※ ここでは、 の設定を例に説明します。
RCONモーションシステムに実装されている他の軸についても、同様の手順で設定をしてください。
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タブが表示されます。 基本軸設定 をクリックします。⑤

MC-Configuration 画面

MC-Configuration 画面

④
右クリック

を右クリックし、 を選択します。④

⑤
クリック

2 軸基本設定

軸基本設定の 軸使用欄のプルダウンリストから を選択します。①

MC-Configuration 画面

①
選 択

④
選 択
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軸基本設定の 軸種別欄のプルダウンリストから を選択します。➁

MC-Configuration 画面

➁
選 択

軸基本設定の フィードバック情報欄のプルダウンリストから を選択します。③

MC-Configuration 画面

③
選 択

軸基本設定の 出力デバイス1欄のプルダウンリストから、設定するコントローラーを選択します。
※ 事例では、 を選びます。

④

MC-Configuration 画面

④
選 択
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をクリックします。⑤

MC-Configuration 画面

⑤
クリック

詳細設定の内容が表示されます。
と をクリックします。

⑥

⑥
クリック

⑥
クリック
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出力（コントローラー ― デバイス）
1. コントロールワード: 6040h（Controlword）
3. 目標位置: 607Ah（Target Position）

11. オペレーションモード: 6060h（Mode of operation）

入力（デバイス ― コントローラー）
22. ステータスワード: 6041h（Statusword）
23. フィードバック位置: 6064h（Position actual value）
27. オペレーションモード表示: 6061h（Mode of operation display）
43. エラーコード： 603Fh（Error code）

割付けるオブジェクトを各欄（デバイス、プロセスデータ）のプルダウンリストから選択します。
事例では、次のように割付けを行います。

⑦

ノード：2, スロット：0 MCON MotionDriver（M1）

● デバイス

● プロセスデータ
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3 単位変換設定

単位変換設定 をクリックします。①

MC-Configuration 画面

①
クリック

単位の設定をします。使用する単位をクリックします。➁

移動量の設定をします。③

MC-Configuration 画面

➁
クリック

事例では、mmを選択します。

MC-Configuration 画面

③
入 力

事例では、
・ モーター1回転のパルス数： 8192 pulse/rev
・ モーター1回転の移動量： 20 mm/rev（ボールネジリード）

を選択します。

“モーター1回転のパルス数”、“モーター1回転の移動量” は、アクチュエーターごとに異なります。
設定を行なう場合は、接続する各アクチュエーターの取扱説明書をご確認ください。

③
入 力
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4 動作設定

動作設定 をクリックします。①

MC-Configuration 画面

①
クリック

最高速度は、アクチュエーターごとに異なります。
設定を行なう場合は、接続する各アクチュエーターの取扱説明書をご確認ください。

移動量の設定をします。➁

MC-Configuration 画面

➁
入 力

事例では、
・ 最高速度： 960 mm/s
・ ジョグ最高速度：100 mm/s

を選択します。

960

➁
入 力
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5 位置カウント設定

位置カウント設定 をクリックします。①

MC-Configuration 画面

①
クリック

MC-Configuration 画面

カウントモードについて “リニアモード” をクリックし、エンコーダー種別欄のプルダウンリストから
を選択します。

➁

接続軸がインクリメンタルエンコーダであっても、“絶対値エンコーダーABS”を選択してください。

➁
クリック

➁
選 択
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２ 初期設定をする目次

同期 画面が表示されますので、転送したいデータ（この事例ではNX1P2）にチェックをします。

Auto Connect Project 画面

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。

同期 画面

をクリックします。

①

③

④

をクリックします。②

①
クリック

②
クリック

同期 画面

③
チェック

④
クリック

PLC へのデータ書込み
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同期中 画面

運転モードに変更 の確認画面が出ます。
モーションコントローラー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。

転送実行確認画面が表示されますので、モーションコントローラー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

同期中 画面が表示されますのでそのまま待ちます。⑥

⑦

運転モードに変更確認 画面

⑦
クリック

転送実行確認 画面

⑤
クリック
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同期 画面

同期 の をクリックします。

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。

⑨

同期 画面

同期 画面内に 『同期は成功しました』 が表示されます。⑧

⑨
クリック

これで通信設定は終了です。
続けて、モーション制御を行なうために必要な設定を行ないます。
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RUN

ERR

RCON
モーションシステム

【LED 状態】
正常に通信
しています

STEP
３

STEP
１

STEP
２ 初期設定をする目次

1 RCON モーションシステム側 通信状態確認

4 ネットワークの通信状態確認
PLC と RCONモーションシステムのEtherCAT通信状態を確認します。

Link/Activity
LED

【LED 状態】
正常に通信
しています

●：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®通信INIT状態）
または電源オフ

■緑 ● 正常運転状態（EtherCAT®通信
OPERATION 状態）

■緑 ★
ON:200ms / OFF:200ms

（EtherCAT®通信 PRE-OPERATION状態）

■緑 ★
ON:200ms / OFF:1000ms

（EtherCAT®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
（ウォ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

3つの LED（RUN, ERR, Link/Activity）の状態を見て通信しているかを判断します。

PLC／
RCONモーションシステム

用意するもの
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３
STEP

１
STEP

２目次

モーションコントローラーの前面にある 3つの LED（NET RUN, NET ERR, Link/ACT）の状態を
確認し、通信しているかを判断します。

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EtherCAT ポート

LEDの表示状態

ラベル 色 点灯状態 説明

NET RUN ■緑

点灯 EtherCAT 通信中
・ I/Oデータ の入出力が動作

点滅
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作動
・ メッセージ通信と I/Oデータの入力のみが作動

消灯
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等が発生中

NET ERR ■赤

点灯 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

点滅 復帰可能な異常が発生中

消灯 エラーなし

Link/ACT ■黄

点灯 リンク確立

点滅 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

消灯 リンク未確立

2 PLCの通信状態確認



p80

STEP３ 動作させる

２．PLCから動かす p88

１．IA-OSから動かす p81
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以下の手順から、アクチュエーターの動作を行います。動作をはじめる前に、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。

電源
コネクター

接 続 図

1 パソコン用通信ケーブルの接続と電源投入

パソコン側
USBポート

RCONシステム側
USBポート

USB ケーブル
（市販品をご用意ください）

コントローラ側
USBケーブル接続方法

USBポート
（mini-B）

コネクターの向きを
合わせて挿入

パソコン

RCONモーションシステム

USBケーブルを下図のように接続します。①

※ RCON側USBコネクター：mini Bタイプ

USBケーブル接続後コントローラー電源コネクター部にDC24V電源を投入します。②

DC24V
電源

24V

0V

24V

24V

0V

0V

RCONモーションシステム

電源ON

1 IA-OSから動かす RCONシステム／パソコン（IA-OSインストール済／
USBケーブル／モーターエンコーダーケーブル／アクチュエーター

用意する物

コントローラー立上げとIA-OSの接続

コントローラー “USB” ポートに USBケーブルを接続する際は、上記赤枠内の通りコネクターの向きを
合わせた上、挿入してください。合わせない場合、コネクターを破損させる原因になります。
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MANU側へ倒す

MANU AUTO

RCONシステム

動作モード設定スイッチ

コントローラーの動作モード設定スイッチを 『MANU』 側に倒します。③

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。
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ポジションデータ編集 画面が開きます。③
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

IA-OSメイン画面 ステータス欄の を右クリックします。

ポジションデータ編集画面を開く3

①

①
右クリック

をクリックします。②

②
クリック
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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

アクチュエーターのモーターに電源を入れる（サーボON）1

サーボON ＝（モーター電源ON）

アクチュエーターの動作確認

停止信号 が ONの状態では、アクチュエーターは動作しません。停止信号がONの状態である
場合は、システムI/Oコネクター “STOP+” の配線および接続している回路を確認してください。
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ポジションデータ編集 画面

原点復帰速度は変更できません。この速度を大きくしますと、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。

2 アクチュエーターを原点復帰させる

原点復帰動作

原点
原点側に動作

原点復帰完了

原点復帰未完了状態

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

①
クリック

原点復帰開始

原点復帰完了

アクチュエーターが動きます！

確認画面が表示されます。 OK をクリックします。②

➁
クリック
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3 アクチュエーターをJOG（ジョグ）動作させる

①

③ ②

ポジションデータ編集 画面

ジョグ速度変更

下図のとおり、ジョグ速度は3段階で変更できます。①

①
選 択

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）

● 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。

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動作します。②

をクリックすると、アクチュエーターが原点方向に動作します。③

②
クリック

③
クリック
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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。

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

試運転動作時の速度について補 足

試運転を行なう場合には、ステータスバーにある “セーフティー速度”機能の有効 ／ 無効をご確認ください。

セーフティー速度機能が有効になっている場合は、ドライバーユニットのパラメーターNo.35 「セーフティー速度」
に設定された速度で制限がかかってしまいます。そのため、設定された速度通りに動作しない可能性があります。
よって、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。
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ラダープログラムの作成

1 ラダープログラムのプロジェクト作成

MC-Configuration 画面

ラダープログラムを作成し、動作確認を行います。本事例は、SCON-CB の EtherCATモーション仕様
について書いていますが、RCON EtherCATモーション仕様においても参考にしてください。

２ PLCから動かす
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

用意する物

マルチビューエクスプローラの [プログラミング] を選択します。①

[POU] を選択します。➁

[Program0] を選択します。④

①
選 択

➁
選 択

③
選 択

[プログラム] を選択します。③

④
選 択
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Section0 をダブルクリックします。
すると、エディットウィンドウ上にラダープログラムのプロジェクトが生成されます。

⑤

⑤
ダブル

クリック

MC-Configuration 画面



クイックスタートガイド ～ RCON EtherCAT Motion仕様～

©2024 ／株式会社アイエイアイ p90

STEP
３

STEP
１

STEP
２ 動作させる目次

2 ファンクションブロックのインポート

メニューバーにある [プロジェクト] をクリックします。①

原点復帰に関するファンクションブロックは、IAIのHPからダウンロードできます。
URL http://www.iai-robot.co.jp/knowledge/support/function/index.html

オムロン社製 NJ/XJシリーズコントローラーから当社コントローラー（ドライバーユニット）に対し
cspモードで原点復帰を行う場合は、専用のファンクションブロックを使用してください。

MC-Configuration 画面

①
選 択

ライブラリー を選択し、 ライブラリー参照 をクリックします。➁

➁
選 択

➁
クリック
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ライブラリー参照 画面

インポートが完了したら、 「OK」 をクリックします。⑤

ライブラリー参照 画面が表示されます。 をクリックします。③

ライブラリー参照 画面

③
クリック

当社ホームページからダウンロードした、ファンクションブロックを選択し ［開く］ をクリックします。④

④
選 択

④
クリック

ライブラリー参照 画面

⑤
クリック

を選択！
事例では、
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3 変数テーブルの設定（内部変数）

Section0-Program0の変数テーブルにある をクリックして、変数テーブルを表示させます。①

ラダープログラムで使用する、変数を定義します。

内部変数 の新規作成エリアに、以下のデータを入力します。➁

名称 データ型
Axis0_Power BOOL
Axis0_IAI_Home IAI_HomeForAssignedPDO
Axis0_MoveAbs1 MC_MoveAbsolute
Axis0_MoveAbs2 MC_MoveAbsolute
Axis0_powerOn BOOL
Axis0_home BOOL
Axis0_homeComp BOOL
Axis0_moveComp BOOL

MC-Configuration 画面

①
クリック

➁
入 力

⇦ 入力データの一覧

変数テーブル ➡
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4 変数テーブルの設定（外部変数）

登録用の変数を定義します。

マルチビューエクスプローラの I/Oマップ をダブルクリックします。①

該当するドライバーユニット（事例ではSCON-CB-ECM）の ▷ マークをクリックし、
Receive PDOMapping_Physical outputs_60FE_01の 変数欄に、
Axis0_60FE_01 を入力します。

➁

Section0-Program0の変数テーブルに戻ります。外部変数 の新規作成エリアに、
以下のデータを入力します。

③

● Axis0_60FE_01: UDINT

①
ダブル

クリック

MC-Configuration 画面

MC-Configuration 画面

➁
入 力

入力： Axis0_60FE_01

➁
入 力
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5 ラダープログラムの作成

テーブルに登録した変数と、ファンクションブロックを用いて、ラダーの作成を行います。

下図で示した内容を、Sysmac Studio上で入力します。

0： サーボON

1： 原点復帰

2： 2点間往復動作

Axis0_MC_PowerSW : TRUE でサーボONします。

Axis0_HomeSW : TRUE で原点復帰動作をします。

原点復帰完了後、Axis0_Move : TRUE になると、2点間移動を開始します。
(例では、0mm～100mmストローク間を 1000mm/sで動作します。）

100
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プロジェクトの書込み

同期 画面が表示されますので、転送したいデータ（この事例ではNX1P2）にチェックをします。

Auto Connect Project 画面

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。

同期 画面

をクリックします。

①

③

④

をクリックします。②

①
クリック

②
クリック

同期 画面

③
チェック

④
クリック
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同期中 画面

転送実行確認 画面

運転モードに変更確認 画面

運転モードに変更 の確認画面が出ます。
モーションコントローラー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。

転送実行確認画面が表示されますので、モーションコントローラー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

同期中 画面が表示されますのでそのまま待ちます。⑥

⑦

⑤
クリック

⑦
クリック
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同期 画面

同期画面 の をクリックします。

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。

⑨

同期 画面

同期画面内に、“同期は成功しました。” が表示されます。⑧

⑨
クリック

作製したラダープログラムを使用して、動作確認を行ってください。
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1B ●オムロン社製PLC+EtherCATポートとの接続について表紙ならびに前付けへ記載
●STEP2-2 RCONゲートウェイ特殊パラメーター “MON”信号 についての注記追加
●IA-OS画面変更に伴う差替え（STEP2-1、2、STEP3-1）
●軽微な誤記修正（全般）

2022.08

1C ● p105 ファンクションブロックと説明内容を変更
●STEP1-1 システムI/Oコネクターへの配線 ②に補足を追加

2023.1

1D ●誤記修正（ケーブル型式）2023.4

1E ● RCONゲートウェイ特殊パラメーター “MON”信号 についての注記削除2023.6

1F ● 軽微な誤記修正（全般）
● STEP2-1、STEP3-1

IA-OS立上げ手順削除
● STEP3-1 停止信号についての注意書きを追加

2024.2

1G ● STEP3-1 ポジションデータ編集画面の差し替え
軽微な誤記修正、削除

2024.4
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